" Tradlos larmkommunikation
fran robotcell till Android-applikation
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Infroduktion Losning
Inom produktionsindustrin blir allf fler arbbetssysslor ersatta av En I6sning pd problemet ar ett system som kan k&nna av ndr
automation och roboftisering. Aven om automationen skdter en automatiserad maskin har stoppat och skicka denna
sig sjalv, kravs ibland tillsyn och assistans av operatorer. Det information elektroniskt till berérd operatér. Eftersom maskinen
finns flera orsaker ftill att en robotcell behover fillsyn, t.ex. aft inte kan skicka larmsignaler i egen regi behdvs en datorenhet
. _ ) ) som hanterar h&dmtning av data fran maskinen och séndning
magasinet av obearbetat material behover fyllas pa. av data till operatérens mottagarenhet.

ytan ddr bearbetat material placeras ar full.
ndgot i maskinen gatt sénder eller blivit fel.

Deftta resulterar dd i att cellen automatiskt stoppas och .

ddrmed stoppas aven produktionen. Det ar forst nar Trad|dst natverk ]
operatoren startar upp cellen igen som produktionen \

Aterupptas.

Eftersom varje robotcell ofta ej har ett bemanningsbehov pd
100%, ansvarar en robotoperator ofta over flera robotceller. ' e v v M

™ i

Det medfdr att operatdrens uppmdarksamhet pendlar mellan | [ Mosauitto N
cellerna. Dessa celler kan vara I&ngt ifrdn varandra eller kan L ‘ . j Dator Handenhet
de ha vaggar emellan sig. D&rmed har operatéren inte S Gt I / - /
uppsikt dver robotcell B nér vederbdrande arbetar vid ) T | Acoliketion | l
robotcell A. ‘ ‘ ‘

Robotcell Smartklocka
Det finns tillfGllen dd operatdren inte finns tillgénglig direkt nér - < - <

ett produktionsstopp sker i en robotcell, t.ex. vid arbete vid
annan robotcell eller annan maskin. Vid dessa fillfdllen far
operatoren | nuladget ingen signalering om att robotcellen ar
stoppad, utan férblir ovetandes om detta fills dess att Resu"qf
operatoren ar fysiskt narvarande vid cellen. Detta medfor aft

produktionen i robotcellen kan std stilla under onddigt Idng Examensarbetet har tagit fram en prototypldsning bestdende

tid. av fre delar.

« En PLC som tar emot larmsignaler frdn en robotcell. PLC:n som
Examensarbetet har haft som syfte aft ta fram ett system som ar utrustad med ethernetport kopplas till en &tkomstpunkt som
meddelar berérda operatdrer om pagdende eller forvantat MOojliggdr tradlds uppkoppling till ndtverket.
produktionsstopp. En datorenhet som hédmtar data fran PLC:n, filtrerar och

skickar vidare data vid larm via MQTT-protokollet.

En Android-applikation féor mottagande och visning av data
pd handenheten. Denna handenhet kan parkopplas med en
smartklocka fér en 1Gttatkomlig visning av larmmeddelanden.

Systemet som tagits fram meddelar berdrd operator ndr

robotcellen larmar. Foljande tre larm har implementerats:

* Maskinfel - den automatiserade maskinen har larmat for att
ndgot i maskinen blivit fel eller gatt sénder.
Magasinet for obearbetade produkter ar snart slut -
maskinen kommer stanna inom kort dd den saknar material
att arbeta med.
Magasinet for obearbetade produkter ar slut - maskinen har
stannat dd den saknar material att arbeta med.

Roboftcell B

VAGG

Roboftcell A

Problematiken illustrerad

Operatdren mottager larm via sin handenhet som
kan parkopplas med en smartklocka tor tydligare signalering.

Metod

Undersdkning av befintlig utrustning, sdsom robotcell
och natverk

Slutsats

D& operatdren blir meddelad direkt nér etft stopp skeri en
automatiserad maskin kan operatéren snabbare dtgdrda det
som orsakat stoppet. Ddrmed gar sd lite produktionstid som
maojligt torlorad.

Att systematiskt bryta ner forstudierna i mindre delar
resulterade | en klarare overblick av den slutgiltiga
systemdesignen

Utveckling och testning skedde parallellt

Systemet kan dessutom forebygga produktionsstopp dd
operatdren far ett meddelande nér robotcellen kdnner av att
magasinet for obearbetat material snart ar slut.

Analys av resultat och eventuella justeringar.

Test av det slutgiltiga systemet i industriell miljo



