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Loi gioi thiéu

Robot cong nghiép cling 1a mdt may cong nghiép. Chung dugc st dung kha
rong rdi trong nhiéu linh vuc, nhitmg cong viéc khac nhau khi cong viéc cta con ngudi
ngay cang tr6 nén nang nhoc va nguy hiém hon. Ngay nay, cac Robot cong nghiép
duogc két hop lai voi nhau cung cac may moc khac lam thanh mét hé théng tu dong
linh hoat. Giéng nhu may CNC “hay trung tam gia cong, Robot cong nghiép dugc thiét
ké dé tro giup qua trinh san xuét, nhung Robot khong chi don thuan 13 mot may cong
nghi¢p, chung co thé dugc sir dung & moi linh vuc cong nghiép, co thé san xuat ra san
pham hay phuc vu, dich vu va c6 thé thyc hién mot sé lugng 16n cong viéc ciing nhu
dé dang thay d6i cac chirc ning cong viéc. Mot hé théng san xuat bao gdm cic may
mac, Robot, cam bién, may tinh,...

Gi4o trinh nay 1 tai liéu hudng dan, van hanh, 1ap trinh diéu khién Robot han
ABB cho sinh vién nganh han. Thong qua cac céng cu hd trg cta hé thong diéu khién
Robot giup cho sinh vién kiém soat kha ning lam viéc ciia Robot han. Qua dé, sinh
vién c¢6 nim bat duoc han céng nghé cao trong san xuat. Cac bai tip thuc han duoc
thiét ké voi muc dich cho sinh vién lam quen véi cac quy tic chung khi van hanh
Robot, 1am nén tang cho sinh vién c6 thé d& dang tiép can va lam viéc vé6i cac loai
Robot khac nhau trong thyc té san xuét

Chan thanh cam on!

Nhom tac gia
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VI TRI, TINH CHAT, MUC TIEU MON HQC

I. VI TRi, TINH CHAT CUA MO PUN:

- Vi tri: La mon dun duoc bd tri cho ngudi hoc sau khi da hoc xong cac mon
hoc chung theo quy dinh ctia Bo LDTB-XH. va hoc xong cac mén hoc bét budc ciia
dao tao chuyén moén nghé.

- Tinh chat: La mo dun chuyén mén nghé.

II. MUC TIEU MO PUN:
* Kién thic:

- Trinh bay dung cu tao va chirc ning ctia cac bd phan trén hé théng robot han
ABB 1520.
* Ky nang:

- Chuén bi thiét bi, dung cu va nguyén vat liéu déy du an toan;

- Van hanh duoc thiét bi robot han thanh thao;

- Tao dugc chuong trinh han cac lién két han co ban co bién dang khac nhau
chinh xac;

- Chon duoc ché d6 han phu hop véi chiéu day, tinh chit vat liéu va kiéu lién
két han;
* Thai do:

- B4 tri noi lam viéc gon gang, ngin nip va 4p dung dung cac bién phap an
toan.

- Tich cuc, tu giac trong hoc tap, can thén, chinh xac, biét bao quan cac loai
dung cu va ddm bam an toan, v¢ sinh cong nghi¢p trong thuc tap.



BAI 1:TONG QUAN VE ROBOT CONG NGHIEP

Muc tiéu cua bai:

1.

2
3.
4

Hiéu biét co ban vé lich sir Robot va Robot cong nghiép
Hiéu vé khai niém robot cdng nghiép, Phan loai Robot cong nghiép
Nam duoc uu, nhuoce diém ctia Robot cong nghiép

Trinh bay dugc cu tric caa Robot cong nghiép

Noi dung chi tiét:

1.

Su ra doi cia Robot cong nghiép

Nhu ciu ning cao ning sudt va chit luong san pham ngay cang doi hoi tng
dung rong rii cac phuong tién ty dong hoa. Xu hudng tao ra nhiing day chuyén vé
thiét bj tw dong c6 tinh linh hoat cao dang hinh thanh. Céc thiét bi nay dang thay thé
dan cac may tu dong “ctmg” chi dap tng mét viéc nhat dinh, trong luc thi trudng ludn
doi hoi thay doi mat hang vé chung loai, kich ¢& va vé tinh nang... vi thé ngay cang
ting nhanh nhu cau @ng dung robot dé tao ra cac hé théng san xuat ty dong linh hoat.

Tu"Robot, duoc xuit hién lan dau trong tac pham duoc chuyén thé thanh vo

kich “Cong ty Robot Universial cuar Rossum” cua nha bién kich Karel Capek cua
nudc cong hoa Séc (Czech) nam 1922. Theo ngdn ngir Xla-vo, tir d6 dugc phat am la
Robota, nghia 1a ngudi chuyén lam viéc. Robot xuat hién trong vé kich 1a bap bé tw
dong nhan tao dua trén cac trang tri phuac tap, ti mi.

Hinh 1-1 Robot giéng con nguwoi thoi ki dau

Vi vay, tir sau khi Robot xuat hién trén trai dat cho dén khi Robot duoc sur dung
trong nganh céng nghiép tap trung trong tm caa nganh ki thuat hién dai da ton may
chuc nam. Ngay nay, viéc Robot duoc diéu khién bang may tinh, va thuc hién vai tro



quan trong trong céng nghiép vaéi vai tro 1a nguoi thao tic mang tinh co khi duoc tu
dong hoa vai toc d6 cao la su that ma tat ca ching ta déu biét.

Bang 1-1 Cac méc phat trién cia Robot

Thai gian | Sw kién quan trong

Gitratk17 | J.de Vancanson ché tao mot s6 bup bé cé kha ning danh nhac.

1801 J.Jacquard phat minh khung dét vai cé thé lap trinh.

1805 H. Maillader ché tao bip bé co khi biét v& tranh.

1892 S.Babbitt (M) da thiét ké mot can truc truyén dong dong co
c6 co cau kep dé gip thoi thép duc ra khoi 16 nung.

1938 W. pollard va H. Roselund (M¥) di thiét ké mot co cau phun
son 1ap trinh cho céng ty DeVilbiss.

1951 Co cau tay may diéu khién tir xa c6 thé mang cac vat liéu
phdng xa duoc ché tao.

1952 Mau méy diéu khién sé dau tién duoc trung bay & Vién Cong
Nghé Massachusetts sau mot vai nam nghién ctru ché tao.

1954 G.C. Delvol dang ky ban quyén phat minh thiét ké robot.

1960 Robot Unimate dau tién duoc gioi thiéu la robot truyén dong
thuy lyc. nd sir dung dang nguyén 1y diéu khién sé cho diéu
khién co ciu tay may.

1961 Cong ty Ford lap dit Robot Unimate.

1962 Cong ty General Motor (GM) lap dit robot cong nghiép dau
tién (robot unimate) trong day chuyén san xuat.

1966 Cong ty Trallfa (Nauy) ldp dit robot phun son.

1968 Robot di chuyén Skakey dwgc ché tao & Vién Nghién Cuau
Stanford (M§). Robot nay dugc trang bi mot sé cam bién tiép
xtc, may anh, c6 thé di chuyén trén mat san.

1970 Tay may Stanford 1a robot nho diéu khién bang dién duoc ché
tao & Truong Dai hoc Stanford (MY).

1971 Hiép hoi robot cong nghiép Nhat Ban (JIRA) bat dau dé xuat
str dung robot trong cong nghiép Nhat Ban.

1973 Vién Nghién ctu Stanford (My) céng bd ngdn ngir lap trinh
may tinh dau tién cho robot trén 1a ngdn ngir Wave.

1974 Cong ty Cincinnati Milacron gigi thiéu robot T3 diéu khién
bang may tinh.

1974 Robot Sigma duoc sir dung trong céng nghiép lap rap 1a mot
trong @ng dung robot trong day chuyén lip rap dau tién.

1978 Robot SCARA duogc sang ché cho day chuyén lap rap ¢




truong dai hoc Yamanashi (Nhat). Mot sé robot thwong mai
nay duogc gioi thiéu vao nam 1981.

1980 Robot truyén dong truc tiép (DDR) duoc sang ché ¢ Truong
bai hoc Carnegie Mellon.

1981 Hang may tinh IBM ché tao Robot RS1 cho lip rap.

1982 Mot s6 hé thong lap trinh OFF line duoc trinh dién cho robot.

1984 Ung dung robot tiép tuc phat trién mang tap trung vao tich hop
robo trong cac day chuyén san xuét linh hoat (FMS) va hé
thdng CIM

1991 Budc phat trién mai caa nén kinh té thé gigi vai tap trung san
XUAt cac san pham phuc tap va tng dung cong nghé vi dién tu
va cdng nghé hién thi trong robot cua day chuyén san xuat ty
dong hoa

Twong lai gan
NhGNg N&M 2000 .oceeeee™" "
B Nhan loai Robot
Nhing nam 1980,_...~"""" Robot Dich vu
NEM 1961 veseeee= " i Lot

Robot dung trong
cdng nghiép

Hinh 1-2 Qua trinh phat trién cia robot

2. Cac khai niém sir dung trong Robot

Pinh nghia vé Robot cong nghiép dugc xac dinh bai vién Robot Hoa Ky

(Robotic Institute of America) vao nam 1979.

“Robot cong nghi€p la mot may duoc thiét ké dé di chuyén vat liéu, cac chi tiét,

dung cu hoac cac thiét bi dac biét voi cac di chuyén duoc 1ap trinh khac nhau danh cho
vi€c thuc hién cac cong viéc khac nhau”. Pinh nghia nay con duoc st dung dé xac

dinh céc dinh nghia khac sau nay.

o Chuong trinh

C6 nhiing dudng di chuyén cua Robot thyc hién theo cac yéu cau dit ra. Robot

s& dimg lai va thyc hién cac chuyén dong nhu lap rap chi tiét, son chi tiét hodc han.




Céc chuong trinh dugc 18p trinh trude chira trong bo nhé ctiia Robot va s€ dugce goi lai
sau d6 voi cac chu ky hoat dong lién tuc. Chung ta c6 thé thay doi chuong trinh khi
cong viée yéu ciu thay doi. Robot cong nghiép giéng nhu may voi cac dir liéu duoc
luu gitra lai va goi ra sau do va cé thé stra chita lai chuong trinh.

o Tay may

Tay may chinh 1a phan co khi hay canh tay ctia Robot. N6 cho phép Robot bé
cong, vuon xa, xodn lai. Cac di chuyén nay dugc dua ra bdi cac truc ciia may. Mot
Robot thuong c6 tir 3 dén 16 truc.

o Tay gip va dau dung cu

Céc bo phan nay dugc gin voi tay may & khiu cudi ciing cho phép Robot thuc
hién céc cong viéc khac nhau.

o T€é bao san xuat

Thuong véi cac t€ bao san xuat ¢6 thé bao gom bo di€u khién, ban may, cac hé
thong san xuat, do g4, hé thong an toan hodc bang tai. Tat cad cac dung cu trén dugc
yéu cau dé Robot thyc hi¢n cac chiic nang chuyén bi¢t ciia n6

3.  Uudiém cha Robot

- Robot c6 thé 1am viéc lién tuc trong thai gian dai, ching chi nging hoat
dong khi can duy tu, bao dudng, thay thé.

- Robot c6 kha nang lam viéc trong moi truong doc hai, khu vuc nguy
hiém, hoic nhitng noi con ngudi khéng thé dén duoc.

- Véi chuong trinh dugce dat trudc, robot ¢ kha nang lam viéc vai hiéu
suit cao hon con ngudi, tiét kiem nguyén vt liéu, d6 chinh xac lam viéc cao

- Gia thanh va chi phi lap dit, ché tao robot ngay cang thap do su tién bo
cua khoa hoc ky thuat

- Khi thay d6i cong viéc, 1ap trinh lai cho robot nhanh hon va chi phi thip
hon so v&i viéc dao tao mot cong nhan.

Robot cd thé cai thién duoc diéu kién lao dong. d6 1a wu diém ndi bat nhat ma
ching ta can quan tam. Trong thuc té san xuat c6 rat nhiéu noi nguoi lao dong phai lao
dong sudt budi trong moi truong bui bam, am wét, ndng nuc, hoic 6n a0 qua mic cho
phép. Tham chi & nhiéu noi ngudi lao dong con phai lam viéc dudi moi trudng doc
hai, nguy hiém dén stc khoé con ngudi, d& xay ra tai nan, d& bi nhiém chét doc hai,
nhiém song dién tir, phong xa



Mot vai linh vuc &rng dung Robot nhu sau:

- Kham pha dai duong, khong -

Lap rap board manh dién tir

gian - Ra min, pha bom
- Gidi phau ) Som xe
- Thay thé thanh phéng xa trong Han
16 hat nhan ’
4, Phan loai Robot
Bang 1-2 Phan loai robot
Phéan loai A . .
, a Phén loai vira Chung loai
I6n
Robot c6 hinh dang vat nudi
Robot don dep
R ung ca nhan S
obot dung ca nha Robot bo vé
Robot day hoc...
Robot phuc -
vu Robot phucvu | Robot y te, )
Robot chuyén nghiép | Robot hudng dan...
chuyén Robot 1am viéc | Robot citu ho cttu nan,
mon trong moi truong | Robot lam viéc trong moi
vo cung doc hai | trrong dién nguyén tu...
Robot han
. Dung cho nganh ché tao | Robot van hanh
Robot dung
R Robot son...
trong cong - -
nghiép Robot dung trong nganh
' Dung cho nganh phi ché tao | ndng nghiép, ngu nghiép,
xay dung...

Robot dung trong nganh cong nghiép

Kha ning nhan biét (Perception) tinh trang cta ban than va bén ngoai, kha niang
nhan thic (Cognition) bang phdn doan trén co s d6, va kha ning van dong

(Manipulation) ma duoc kha ning nhan thirc quyét dinh.




a.Robot toa b. Robot da c. Robot da d.Robot toa
do dé-cac khop xoay trén khop xoay theo do tru
mat phang chiéu thang dtng
Hinh 1-3 Robot dung trong cdng nghiép

Robot phuc vu

La cd may c6 hinh dang bén ngoai tuong tw con ngudi (nhu di lai va ni),va co
thé thyuc hién cac hanh vi phic tap ctia con ngudi. D6 trang tri di chuyén dugc theo su
diéu khién tu dong.

Robot c6 hinh Robot don Robot dung Robot c6
dang vat nuoi dep trong chién tranh hinh dang con
nguoi

Hinh 1-4 Robot dung trong phuc vu

5. Céu tric ciia Robot cong nghiép

Robot cong v6i nhiéu kich thudce, hinh dang va kha ning khac nhau. Hé thong
robot ludn c6 ba khéi chic ning: tay may, b diéu khién va khéi ngudn (hinh 1-5).

Robot cong nghiép 1a tay may da muc tiéu, voi nhiéu bac tr do, d& dang lap
trinh, diéu khién thich nghi dung thuc hién nhiéu chirc ning khac nhau. Robot cong
nghiép co thé duoc hiéu 1a thiét bj tu dong linh hoat bt chude cac chuc nang lao dong
cua con nguoi.

Céc cam bién 4—1
Thiét b Bodieu | | Nguon | _| Céanh tay
day hoc [* khiénva |° dong | | robot
i :
| I
CéC ChlIO'ng Dung cu
trinh thao tac

Hinh 1-5: Cdc thanh phan ciia robot céng nghiép

Cau truc co ban cua mot robot cong nghi€p cau thanh bdi cac hé thong sau:
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- Tay may: la két cau co khi gom c6 cac khau lién két boi nhau bang khép
dong dé c6 thé tao nén nhitng chuyén dong co ban ctia Robot

- Nguén dong luc la céc dong co dién (mot chiéu hodc dong co budc), cac
hé théng xy lanh khi nén, thuy luc dé tao dong luc cho tay may hoat dong.

- Dung cu thao tdc dugc gan trén khau cuoi cua robot, dung cu cua robot
c6 thé c6 nhiéu kiéu khac nhau nhu: dang ban tay dé nam bat doi tugng hoac cac cong
cu lam viéc nhu mo han, da mai, dau phun son, tay gap,...

- Hé théng diéu khién: hién nay, thuong dung may tinh dé giam sat va
diéu khién hoat dong cua robot. Ngoai ra, cing ta c6 thé sir dung cac bo diéu khién
(controller), cac bo diéu khién con cé cac cong vao — ra (inport/outport ) dé lam viéc
v6i nhiéu thiét bi khac nhau nhu cic cam bién, gitp robot nhan biét trang thai cta ban
than, xac dinh vi tri cua dbi tuong tugng lam viéc hodc diéu khién c4 thiét bi co khi hd
trg nhu bang tai, co cAu cép phoi, co cAu vé sinh,..

Vi cau tric va chitc nang nhu trén. Bo di€u kién mang tinh chat “bd nao con
nguodi”, con tay may cting thé hién ddng dap cua “tay nguoi”

Bai Tap

Cau 1: Tim hiéu cac video, clip vé Robot trong cong nghiép, lién hé cac san
pham c6 sy tham gia cia Robot han.

Cau 2: Tim hiéu vé cac cudc thi Robot trong nudc va qudc té.

Cau 3: Néu khai niém co ban vé Robot cong nghiép.

CAu 4: Trinh bay céu tric co ban ctia Robot cong nghiép.

Cau 5: Trinh bay tng dung cua Robot cong nghiép.
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BAI 2: CAU HINH, CHUC NANG HE THONG ROBOT HAN ABB 1520

Muc tiéu cua bai:
- Trinh bay dugc cac bd phan cua hé thong Robot han.
- Nhan biét dugc cac co cau cia hé théng Robot han.
- Trinh bay duogc cAu tric dong hoc va vung hoat dong cua robot han;
- Thuc hién tot cong tic an toan va vé sinh phan xudng.

Noi dung chi tiét:

1. Céu hinh co bén ciia hé thong robot han:
Mot hé thdng Robot han théng thudng gdm mot, hodc hai Robot, bang day, va
cac thiét bi ngoai vi khac. Tt ca duoc két ndi véi mot ti diéu khién.

1. Tay may 6. Stng han

2. Tu diéu khién 7. B6 phan cip day han
3. Bang day 8,9. Ong dan dién cuc
4. Hop thao tac 10. Cudn day dién cuc
5. Nguon han

Hinh 2-1 Hé thong Robot han hé quang
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2. Céu triic dong hoc va ving hoat dong ciia Robot han ABB 1520

2.1. Céu tric dong hoc ciia Robot han ABB 1520

Robot han ABB 1520 c6 6 khéu, cac khau lién két v6i nhau va dugc dan dong
boi cac dong co servo. Mot sé dic tinh ki thuat ciia Robot han ABB 1520:

- S6 truc quay cua robdt: 06

- S6 bac tu do: 06

- Vi tri giita hai diém han lién liép:RP + 0,05 mm.

- Dan dong diéu khién: Pong co dién servo.

- Vung hoat dong: 1520m? x 170°

- Khéi lugng ctia robét: 170 Kg.

Trong hé tryc toa do ¢b dinh Oxyz, goc quay gi6i han ctia cac khau nhu sau:

- Khau 1 quay voi goc quay gidi han @1 = £170°,

- Khau 2 quay voi goc quay gidi han @2 = (+150°; -90°)

- Khau 3 quay véi goc quay gidi han @3 = (+80°; -100°)

- Khau 4 quay véi goc quay gidi han ¢4 = £155°

- Khau 5 quay voi goc quay gidi han ¢s = (+135%; -135°)

- Khau 6 quay voi goc quay gidi han ¢s = £200°

Tbc dd gid1 han cua cac khop:

- Khép 1 quay véi tde dd gidi han vi = 1309/s.

- Khép 2 quay Véi tbe do gidi han vi = 1400/s.

- Khép 3 quay véi tbe do gidi han vi = 1400/s.

- Khép 4 quay véi tbe dd gidi han vi = 3200/s.

- Khép 5 quay véi tbe do gidi han vi = 380Y/s.

- Khép 6 quay véi tbe dd gidi han vi = 4600/s.

2.2. Béc tw do:

Bic tu do cua co ciu 1a sb thong s6 doc l1ap hay ) thong s6 can cho trude dé vi
tri ctia co' cAu hoan toan xac dinh. No thé hién sb kha nang chuyén dong ctia mot co
ciu (chuyén dong quay hodc tinh tién). Pé dich chuyén dugc mot vat thé trong khong
gian, co cau chép hanh cua robot phai dat dugc mot s6 bac tu do. No6i chung, co h¢ cua

Robot 1a mét co cau hé, do d6 sé bédc tw do clia né co thé tinh theo cong thic:
5

w=6n- > ip,

i-1
Trong d6:  n—sd khau dong.
pi — s6 khép loai i (i=1,...,5: s6 bac tu do bi han ché).
Déi vdi CAC co cdu co cdc khau dwoc noi véi nhau bing khép quay hodc tinh
tién (khop dong loai 5) thi sé bdc tw do bang véi sé khdu dong. Doi vdi co ciu hé, sé
bédc tw do bang tong sé bic tw do ciia cic khdp dong.
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Pé dinh vi va dinh huéng khau chdp hanh cudi cung mot cach tly y trong
khong gian 3 chiéu, robot can c6 6 bac tu do, trong do6 3 bac tu do dé dinh vi va 3 bac
tir do dé dinh huéng. Mot sé cong viéc don gian nang ha, sip xép, ... c6 thé yéu cau sb
bac ty do it hon. Cac Robot han, son, ... thuong yéu cau 6 bac tu do. Trong mot sb
truong hop can su khéo 1éo, linh hoat hodc khi can phai tdi wu hoa quy dao, ... nguoi
ta dung robot voi sb bac tu do 16n hon 6.

Hinh 2-2 Cdu tric bdc tr do canh tay robot

2.3. Vung hoat déng ciia rébot han ABB 1520

Ving hoat dong ctia robdt 13 ving khong gian gi6i han cta robét khi van hanh.
Vung hoat dong cua robdt thé hién duoc tinh khoa hoc trong qua trinh thiét ké ciing
nhu tinh linh hoat cta robdt trong qua trinh van hanh.

S pest
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Hinh 2-3. Viing hoat dong ciia robot han ABB 1520
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Khong phai tai tit ca cac diém trong ving lam viéc Robot ciing thao tac dé
dang. Dé danh gia mirc do thao tac dé dang, ngudi ta sir dung hé sb phuc vu & = /4.
Trong d6 0 13 goc nén bao trim toan bo hudng cia co cau chap hanh Robot tai vi tri
dinh vi; ¢ - phu thudc vao két cau ctia Robot va vi tri diém lam viéc.

3. Cong tac an toan lao dong va vé sinh phan xwéng:

Khac véi cac thiét bi may méc noi chung, robot doi hoi phai c6 mot khong gian
hoat dong khi van hanh hay lap trinh néu khong s& dan téi kha niang co thé xay ra
nhing nguy hiém khong ludng trudc duoc. Do vay dé tranh cac nguy hiém co thé xay
ra, chiing ta can phai hiéu rd khai niém vé khong gian hoat dong ctia robot.

Pé dam bao an toan khi diéu khién robot, nguoi diéu khién phai ¢c6 dugc su
hiéu biét cling nhu nim dugc kién thirc an toan va cac phuong phap phong ngira trudce
khi lép dat van hanh, bdo dudng va kiém tra robot.

a. Cdc chii y an toan chung déi véi mét robot:

- Tranh xa khu vuc lam viéc cua Robot khi nguén chinh bat.

- Can hiéu biét vé trang thai ctia robot cing cac diéu kién lam viéc ndi chung.

- Ludn san sang bAm nit EMERGENCY STOP khi & gan robot.

- Khong dugc dung phia sau cua tay may trong khu vuc lam viéc cia Robot .

- Nguoi ¢6 nhiém vy van hanh robot phai dugc dao tao mét cach ki luong va
phai hoan toan chiu trach nhi¢ém vé hoat dong cua Robot cling nhu vé an toan.

- Poc va tuan tha ding cac quy dinh cia qudc gia va cta chinh quyén dia
phuong noi c6 sir dung Robot ciing nhu céc luit vé an toan lao dong va sirc khoé cho
nguoi lao dong.

- Khéng duoc di chuyén, lam hong hodc che khuit cdc nhin WARNING va
CAUTION ¢ trén tay may va bd diéu khién robot.

b. Cdc bién phdp an toan cho nguwoi vin hanh:

- Khu vuc han phai bd tri hé thdng thong gié thich hop. Néu can thiét c6 thé
phai st dung ca thiét bi tho dé cung cap khi cho ngoi van hanh.

- Nguoi van hanh phai mic do bao vé (mil bao hiém, ging tay, yém han va giay
an toan).

- An nait EMERGENCY STOP va ngimng hoan toan hoat dong cuia Robot khi di
vao khu vuc lam viéc cua Robot.

- Ludn canh giac va than trong trude nhitng di chuyén khong ludng trude (hoat
dong bt thuong) cua Robot.

- B tri man chin bao vé xung quanh khu vuc han dé tranh cho ngudi van hanh
va nhitng ngudi xung quanh bi anh hudng khong tot bai tia hd quang hd quang.
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- Phai dat cac vat vao ding noi quy dinh va lam sach khu vuc han dé giit duoc
diéu kién lam viéc hop 1y.

- Néu khong thyc sy can thiét phai di vao khu vuc Robot lam viéc, hay thuc
hién viéc van hanh Robot ¢ bén ngoai khu vuc nay dé dam bao an toan cho ngudi diéu
khién. Khi phai vao khu vuc 1am viéc ciia Robot dé 1ap trinh, cin kiém tra lai vi tri
cling nhu tinh trang cta cac thiét bi an toan. Nat EMERGENCY STOP luén phai dat
trong tAm voi clia ngudi van hanh dé co thé bim vao nut nay bét ctr khi nan co su ¢b
Xay ra.

- Mic du khi ¢ ché do 1ap trinh, Robot hoat dong véi téc do thip, tuy nhién
ngudi diéu khién van c6 thé bi nguy hiém néu khong can than. Dé tranh xay ra tai nan,
can phai tuan tha cac ndi dung dudi day:

+ Pam bao mot khoang khéng gian du 16n dé cho mot nguoi van hanh co thé di
chuyén ty do giita hang rao an toan va ving lam viéc ctia Robot.

+ Khong mot cd nhan hay mot vat nao dugc ¢ trong khoang khong gian thao tac
dé phong khi gip su c¢d, ngudi van hanh c6 thé thoat khoi noi 1am viéc.

+ Néu nguoi van hanh hay bat cr mot ngoi 1am viéc nao nhan thay co su nguy
hiém, hiy 4n nat EMERGENCY STOP ngay lap tirc dé ngimg hoat dong ciia Robot.

c. Cdc bién phdp an toan sau khi hoan thanh qud trinh diéu khién:

- Sau khi hoan thanh qua trinh diéu khién, hay di chuyén tay may tr& vé diém ban
dau bang cach st dung bang day (teaching box) ma khéng c6 anh hudng véi do ga han.

- An nit EMERGENCY STOP va tit ngudn.

- T4t ngudn han va ngudn cua bd diéu khién thiét bi han.

- Pé cho Robot va céc thiét bi khac sau khi van hanh duoc ngudi mot cach tu
nhién.

- Lam sach Robot, thiét bj han va khu vuc phia bén trong hang rao bao v¢.

- Sau khi kiém tra thdy Robot di ngudi hiy che phu bat 1én tit ca cac thiét bi dé
tranh bi bui ban.

Bai Tap:

1. Trinh bay c4u hinh co ban ctia hé thong han

2. CAu tric dong hoc va ving hoat dong ctia Robot han

3. Trinh bay cong tic an toan lao dong va v€ sinh phan xudng
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BAI 3. DI CHUYEN ROBOT ABB BANG FLEXPENDANT

Muc tiéu cua bai:

1.

2
3.
4

Hiéu biét co ban vé Robot ABB va cac thanh phan hé thong diéu khién.
Str dung duogc Flexpendant dé di chuyén Robot
Tao dugc toa do tool; Tao dugc work Object

Str dung dugc chirc nang Backup, Restore

Noi dung chi tiét:

1.

Téng quan vé robot ABB

Mot hé théng robot gém mot robot va mot ti diéu khién két ndi v6i nhau (hinh
3-1), moi hoat dong robot diéu duoc diéu khién théng qua ti diéu khién, t diéu khién
c6 thé két ndi v6i nguoi st dung théng qua nhimg phuong thire giao tiép khac nhau,
d6 1a diéu khién online trén mdy tinh hodc diéu khién offline bang thiét bi diéu khién
bang tay (Flexpendant)

Hinh 3-1: Cdc thanh phan trong hé thong robot

Piéu khién Piéu khién
qua trinh dong co

Piéu khién

J hé théng va
an toan

Thiét bi diéu khién
cho nguoi st dung

Hinh 3-2: Quy trinh hoat déng hé thong
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>  Céc thanh phan trong ti diéu khién:

il g

miL
Y

Hinh 3-3: Cdc thanh phan trong ti diéu khién

T diéu khién chinh

O nhé Flash

LAN internalconnection
Chuén bi cho field bus adapter
Ethernet I/P

Profibus DP

Cong tic chinh

18
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11.
12.

Nut dimng khan cép

Khoéa chon ché do

USB

Ethernet service Port

Dén tin hiéu an toan (option)
Flexpendant hot plug (option)

1/0 két nbi ngoai



2. Gi6i thi¢u phan mém Robot studio

Phian mém Robot studio c6 thé cho phép ngudi dung lap trinh, mé phong cic
hoat dong ctia Robot thong qua hé diéu khién 4o (Virtual Controler), c6 thé hoat dong
ché d6 offline va online, tir 46 ngudi dung cé thé diéu khié hoat dong robot thong qua
may tinh. Ngoai ra, phén mém Robotstudio ¢ hd trg F lexpendant 4o, tao thuan lgi cho
nguoi moi lam viéc vai robot.

Giao dién robot studio

2
Ddo-s Exphrng - A8 PRotitdo 51403 adn

1—fE e Mg Smbon e Oke A o 9f—s

ﬂ 3 ﬁt n E @ 0"8 ﬁ Bu-.m., v, ek PRI N_0) « A ;.x«u.;
o vost | st | tmt  heme Topn res ote | B L PN Srnnd?
Urwy « Ubrwy ~ Yo+ Goosetry+  * ’ . o Tl 00 B LB Dvew
ke Raten P Prog everg o ety Frasband 0 Vew
3 tayet | P lwgety 5 X aploregYew! sox
I Eclorg Py
« 3 anasn_n .
¥ o 7504 M0
RS Commoiotie
B RS Dot
» 5 Toch Cewe IRSLC2
+ o Ctean

Show mevsagm bom Al messagn - Toe Comgny "
i Now gaon cresed. Vapt 289N Garey
o) Ly e Safon mat spved AS | 5.81_01n Vgt 338 Carmsyl
1 Loaded aon Eugang nccenidy Vagt 20NN Gormdl v
Mowel e * vii0 v 200 - PXLSK - WOREewobife  Selechociovel » Snap Noder WCS: Stabon 000 020 000 Cortke ot 0 —— T

Hinh 3-4: Giao dién Robot studio\
3. Flexpendant

Flexpendant (hinh 3-5 va hinh 3-6) 1a mét thiét bi cho phép nguoi dung diéu
khién moi hoat dong robot, 1ap trinh diéu khién ma khong can thao tac trén may tinh.

Hinh 3-5: Thiét bi diéu khién cam tay Flexpendant
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v
0
ROB_1.. 1
e on 2
N 0.0
Motion modeo: LUS I ) “ 00 4
| Coordinate system: World... = o

| tool: tool0.
Work object: wobj0... Position format...
| Pavload: toad0...

‘: Joystick lock: None... ? G @
Wt o
l Align... Go To Activate... o 5
t'—L‘:’.’l&m ]
8 9
Hinh 3-6: Mdn hinh Piéu khién Flexpendant
1.  Man hinh cdm Gng 6. ABB danh muc chinh (main
2. Nat dung khian cép menu)
(emergency stop) 7. Thanh trang thai
3. Bo6n phim truy xuit nhanh 8. Giao dién ctra sb, co thé
(do nguoi dung tuy chon) chuyén dbi qua lai giita cac cira sb
4. Joystick ba truc 9. Truy cap nhanh

5. Bbn phim chay chuong
trinh (chay, t61/ lui tung budc, diung
chuong trinh)

Mot so giao di€n cira s0 cuta Plexpendant:

o  ABB danh myc chinh (main menu)

Hinh 3-7: Giao dién Menu Flexpendannt
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o  Giao dién dich chuyén robot: jogging

Eoum«n = =<
ABBJ U5 Shopoed (8 X
CourseSystem(TELLUS) Stopped (Speed 100%)
Jogging
(—Tap a property to change it
Mechanical unit: IRB... 1 0.0 ©
Absolute accuracy: Off 2 0.0 °
3 0.0 °
Motion mode: Axis 1 - 3... 4 0.0 °©
Coordinate system: World S 0.0 °
: 6 0.0 ©
Tool: toolO...
Work object: wobjo... Position Format...
Payload: loadoO... i —
Joystick lock: None... 9 > o
Increment: None... 2 1 3
Align...

Hinh 3-8: Giao dién Jogging

o  Giao dién truy cap nhanh

@

1
—

CourseSystem
[A"I %(m(tﬂuﬁ) m‘?s’pmd 100%)

cpese

IRB

Welcome to
of :Lgdustr 5?;—;})2

89 wobjo

Hinh 3-9: Giao dién Truy cdp nhanh
Mt sé wu diém ciia Flexpendant:
o Cb thé tao thém chuong trinh ing dung riéng v6i giao dién d6 hoa va
thong tin di€u khién.
o  Congnghé ciia Microsoft v&i cac cong cu phat trién manh, chuan.
o Lam viéc online va ca offline voi virtual IRCS.

o  Hé théng quan 1y nguoi dung, cho phép truy cap hé thong véi quyén han
va nhom khéac nhau.

o Hot plug — kha nig két ndi hodc théo ra trong khi van dang van hanh hé
thong

o Chbng méi truong doc hai — IP54.
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o  Co thé thay Cab khi can

o Man hinh cam tng 16n: 7.7 ince, 640x480 pixels
o Nguoi thuan tay trai hay phai déu co thé sir dung.
o Dangon ngtr.

4, Toa do trong Robot

- Mot Workobject bao gém hai hé: User coordinates (hé toa do nguoi
dung) dugc tham chiéu tir World Coordinate System va Object Coordinates (hé toa do
vat thé) duoc tham chiéu tir User Frame. Hinh 3-10 thé hién vi tri hai phan khac nhau
dugc dat trong mot mat ¢ dinh nhu mé ta.

- Trong mot Station don gidn véi modt robot, thi mac dinh World
Coordinates System sé& tring v6i Base Coordinates va nam tai tim mat dudi dé robot.
Tuy nhién, khi 1ap trinh robot hoat dong trén nhirng ddi twong khic nhau, hay dbi
tuong thuong thay ddi vi tri trén mot station thi viéc 1ap trinh theo toa do World
thuong gay kho khan cho vi¢c stra doi chuong trinh, do do, ta phai tao thém mot
Workobject.

- biéu diu tién khi 1ap chuong trinh station la tao mot hé toa d§ cho
WorkObject. WorkObject 1a nhitng hé toa d§ dac biét, noi luu gitt nhiing vi tri da duoc
1én chuong trinh, dugc st dung mot cach chinh xac, WorkObject lam cho su xac dinh
va stra doi layout cua khéi tré nén thuan tién. Néu mudn dat lai vi tri cua Workpiece
hay chinh ban than robot, ta chi cin dat lai vi tri cia WorkObject twong tng, ca
chuong trinh s¢ dugc cap nhat lai, Lap chuong trinh cho robot ma khong cé
WorkObject riéng biét 1a kha di nhung khong dugc khuyén khich. Luén ton tai mot
WorkObject mic dinh 1a Wobj0, va ludn dugce gin vao gbe cua hé toa d6 World.

Y

Tool coordinates
¥4

Tool Centre Point (TCP)

z Object
User coordinates
coordinates

Y

World coordinates

X

Hinh 3-10: Cdc hé toa do trong Robot
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5. Di chuyén Robot biang Flexpendant (jogging)

Trong phan ndy, ching ta s& dung Flexpendant di chuyén toa do tool t&i vi tri
ma minh mong muén, dé dich chuyén robot ta can thuc hién cac budc sau:

. Budc 1: Gat khoa diéu khién trén ti dién vé vi tri didukhién bang tay
(Manual mode), d¢ Robot di chuyén van téc thap (<250mmy/s) (hinh 3-11);

Hinh 3-11

. Budc 2: Nhan vao biéu twong Menu ABB (ABB] {ren Plexpendant (hinh
3-12)

Hinh 3-12
. Tur danh muc ABB trén, chon Jogging (hinh 3-13)

@ Backup and Restore
&7 calibration
f Control Panel
/' &) EventLog
o Program Editor |7 FlexPendant Explorer
& Program Data % System Info
i Production Manager
F robotware Arc
Logout Restart
Hinh 3-13
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Giao dién Jogging hién ra vi cac thong so dieu khién nhu sau:

ABBIB Eeians e EXIX

| <& 00909

r—Tap a property to change it
Mechanical unit: ROB_1... 1: 0.0 ©
Absolute accuracy:  Off 2: 173 ©

3: 00 °
Motion mode: Axis 1 - 3... 4: 0.0 °
Coordinate system: World... 2 gg :
Tool: tool0...
Work object: wobj0... Position Format...
Payload: loado... oystick drections
Joystick lock: None... Q (3 @
Increment: None... 2 1 3
Align... Go To... Activate...
Hinh 3-14
° Mechanical unit: lya chon thiét bi dich chuyén 1a Robot hay cac thiét bi

ngoai khac. O ddy, robot c6 tén 1a ROB-1.

° Motion mode: ché dd dich chuyén, ¢ day, co hai ché d6 dich chuyén chu
yéu (hinh 3-15)

[ABB] B o e mircro St soon B

&3 Jogging - Motion Mode

Current selection: Axis1-3

Select motion mode.

Production

vindow || 09979
Hinh 3-15

> Linear: di chuyé theo duong thang ? , Robot di chuyén diém cong tac
theo 3 truc X, Y, Z cua toa do da khai bao.

® ®

» Chi xoay quanh mot truc (Khap) axs:-s asa-s,

> Chi xoay quanh mot diém e .,

° Coordinate systems: lya chon hé toa do tham chiéu (co bon lua chon:
world, base, Tool, work Object) (hinh 3-16), sau d6 nhan OK
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Manual

ABB|‘2

IRB16001D_4kg_1.5m (LFC-PC)

Motors On
Stopped (Speed 100%)

7x]

<% Jogging - Coordinate System

Current selection:

Select coordinate system.

World

D _g_)
World Base

2 o

Work Object
OK Cancel
S || 209500 o ©
Hinh 3-16
o Tool: chon Tool can dich chuyén, trong vi du nay chon tool() nhu hinh

3-17, sau d6 nhian OK

Manual

ARB|3

14_5386{CN-L-0311311)

Motors Off

Stopped (Speed 100%)

=X

<2, Jogging - Taol

Current selection:

tool0

Select an item from the fist. Tap and hold to edit.

Tool Name

[ Module

160l 7

tBinzelWH455
tDinsePPalu

tPKI250
tPKIS00
tPSF315R

RAPID/T_ROB1/Tool_data
RAPID/T_ROB1/Tool_data
RAPID/T_ROB1/BASE

RAPID/T_ROB1/Tool_data
RAPID/T_ROB1/Tool_data
RAPID/T_ROB1/Tool_data

OK

Cancel

(&)

Hinh 3-17

o WorkObject: chon Workobject (trong truong hop nay, ta chon wobj0)

(hinh 3-18), sau d6 nhin OK

Motors On

Stopped (Speed 100%)

X]

<% Jogging - Work Object
; Current selection:

| Select an item from the list.

Work Object Name /

wobjtable

ABB) B rmeoon sta15marere

wobj0o

| Module

RAPID/T_ROB1/user

New. Edit

- i

Cancel

Production )
I Window . J|< 2099n8

ROB_1

@ @

Hinh 3-18

o Payload: Iira chon ddi tugng phi hop, trong danh sach san c¢6 (hinh 3-19)
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1 Manual Motors Off

AI'I q I 14_5386(CN-L-0311311) Stopped (Speed 100%) ‘]*] X
<2, Jogging - Payload

Current selection: load0

Select an item from the list. Tap and hold to edit.

Payload Name | Module 1to30f3
IdLoadStn1 RAPID/T_ROB1/IrbpiData

IdTemp1 RAPID/T_ROB1/IrbpiData

I loado RAPID/T_ROB1/BASE
New... OK Cancel
=
Hinh 3-19

Joystick lock: lura chon truc cua joystick bi khoa (hinh 3-20).
» None: Khong khoa
> Horizontal: khoa chuyén dong theo chiéu ngang
> Vertical: khoa chuyén dong theo chiéu doc
> Rotation: khoa chuyén dong xoay

ABI' Gh P::‘;t:qm-lvmnan) :::dn("s»eedwo%) n*] X

é Jogging - Joystick Lock

Current selection: None

Select which joystick axis to lock.

e v ¥ @

None Horizontal Vertical Rotation

OK Cancel

= €D |
Hinh 3-20

Increment: lua chon ché d6 dich chuyén (hinh (3-21), sau do nhén OK.
> None: ché d6 dich chuyén tu do
> Small: ché d dich chuyén nhiing budc nhé
> Medium: ché d6 dich chuyén nhiing budc vira
> Large: ché do dich chuyén nhiing budc 16n

> User: ché do dich chuyén theo khai bao ciia nhitng nguoi st dung
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A" I %] :::;;(CN-!.-NI 1311) :‘:’:‘d‘:’m 100%) m][é]
| &

Jogging - Increment

Current selection: None

Select incremental mode.

e o e e &

None Large User

OK Cancel

4 o K33
Hinh 3-21

Chu y: tat ca cac budc trén ta co thé thuc hién bang cac truy cap nhanh:

Nhan vao truy cdp nhanh (hinh 3-22)

QG Manual Motors On
A.' % IRB1600ID_dkg_1.5m (LFC-PC)  Stopped (Speed 100%)
<% Jogging
~ Tap a property to change it Position
Mechanical unit: ROB_1... ;’.mm o vav;r;shw:‘m
Absolute accuracy:  Off Y: 0.0 mm
z 1436.5 mm
Motion mode: Reorient... ql: 0.76907
. B q2: 0.0
Coordinate system: Tool... o3 0.63917
Tool: tool0... q4: 0.0
Work object: wobj0... Position Format...
Payload: loado... Soystick direct
Joystick lock: None... @ & b
Increment: None... X Y 2
Align... Go To... Activate...

Production
Wisdow || Josan I

Hinh 3-22

. Nhan nat 6 'sau d6 chon (hinh 3-23)
[A" ::::‘IWID_%_LSM(U("C) ;';::;:‘o:w 100%)

=3 Jogging
— Tap a property to change it
Mechanical unit: ROB_1...

Absolute accuracy: Off

Motion mode: Reorient...

Coordinate system: Base...

Tool: tool0...
Work object: wobjo...
Payload: loado...
Joystick lock: None...
Increment: None...
Align... Go To... Actival
Production

Window 2 Joggng

Hinh 3-23
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3-25)

YV V V V

O

O

vV VvV Vv O

1. Thay d6i tool
2. Thay d6iWork object
3. Thay doi coordinate system

4. Thay d6i ché d6 di chuyén Motion mode

Nhin @ dé lya chon ché d6 Increment (hinh 3-24)

1 Manval Motors On
A'. LQ IRB1600ID_dkg_1.5m (LFC-PC)  Stopped (Speed 100%)
e et Ina

r~ Tap a property to change it

Mechanical unit: ROB_1...
Absolute accuracy:  Off
Motion mode: Reorient...

Coordinate system: Base...

Tool: tool0...

Work object: wobj0... =

Payload: loado... 0

Joystick lock: None...

Increment: None... 0
Align... Go To... Actival << Show Values

}If mauml ]
Window . JJe 209978

O . . . . )
Nhan ! dé lya chon toc do di chuyén: nhan vao cac bi€u tuong tuong
g dé chon cac ché do toc 46 25%, 50%, 100% hay mdi 1an ting/ giam 1%, 5% (hinh

Hinh 3-24

3 Manual Motors On

[A'. l QQ I IRB1600ID_4kg_1.5m (LFC-PC)  Stopped (Speed 100%)

< 3

- r::zl l:»op.my to change it Speed
Mechanical unit: ROB_1... 100 %
Absolute accuracy: Off
Motion mode: Reorient...
Coordinate system: Base... a a
Tool: tool0... 1% +1%
Work object: wobj0...
Payload: loado... a a
Joystick lock: None... H3M SN
Increment: None... % % %

Align... Go To... Adha| B 0% 10%

Hinh 3-25
Ngoai ra con cé cac nat lya chon truc tiép (hinh 3-26)
1. Chuyén doi qua lai giita cdc ché do quay sang chuyén do thang
2. Chuyén d6i qua lai xoay quanh khép 1-3 hay 4-6
3. Chuyén doi qua lai giita ché do gidi han toc d6 hay khong.
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IABRI RS s s

<% 2099ing
| Tap a property to change it
Positions d: WorkOb
Mechanical unit: ROB_1... xﬁs pagatobid ;,;{7'7“::““
Absolute accuracy: Off ;: 0.0 mm
Motion mode: Reorient... qi:
Coordinate system: Base... :;
Tool: tool0... q4:
Work object: wobj0... Position F
Payload: loado... Soystick direct
Joystick lock: None... @
Increment: None... XY 2z
Align... Go To... Activate...
Pr
E Wodon | né Jogorg ]

Hinh 3-26
6. Tao toa d0 TOOL

- Tool chinh 1a cac dung cu, thiét bj duoc gin 1én robot dé thuc hién mot
nhiém vi nao do, vi du: mé han, phun son, dao cat.

- Tool Center Point (TCP) la mdt diém ma moi hoat dong vua robot nham
di chuyén nay di voi bién dang nhét dinh, thuong 13 ddu miii han dau phun son, mii
dao,...

3.1. Uu diém viéc tao toa d tool:

- Xac dinh TCP va dinh hudng tool.

- Cam thiét dé c6 thé chay robot (TCP) theo dudng thing.

- C6 thé thay doi tooldata, khi tool bi hong.

- Tao kha ning thay d6i tool ma khong can thay d6i chwong trinh
- Gilp tool & vi tri phit hop véi chuyén dong nhat c6 thé.

3.2. Cac budc thuc hién tao toa do tool

° Buéc 1: Nhan ABB, dé md danh muc dich.

° Budc 2: Trong danh muc chinh ctia ABB chon Program data

o Budc 3: Trong Program data chon Tooldata

o Budc 4: Chon New, tao Tool data moi.

o Budc 5: Thay doi tén Tool méi tao ra

o Budc 6: Chon loai tool sau d6 thay ddi tooldata, chon Tooldata, chon

Edit, chon change value (hinh 3-27) d¢ thiét 1ap cac thong sé ctia tool
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[A.' ::.IT:(:O_SHO_IASM_-(U(-K) :“o;‘:(aw 100%)

& Data of type: tooldata

Select the data you want to edit.

Scope: RAPID/T_ROB1 lChange Scope

Name ]VIM | Module | 1w2e2

tool0 [TRUE,[[0,0,0],[1,0... BASE Global

tool1 [TRUE,[[0,0,01,[1,0... user Task
Delete

Change Decdlaration

e
Define

= New... Edit 'I Refresh m‘”u
o o o JEEE ] (o)
Hinh 3-27

. Budc 7: Nhap thong s6 khdi lugng (mass) tinh bang don vi kilogam (luu
¥ thong sb nay phai nho hon hoic bang tai 16n nhat cta robot), toa d6 tim khéi luong
cua tool (cog x,y,z).

. Budce 8: Chon New tooldata, sau khi chon edit va bd sung mot sb thong
tin, chon Edit, rdi Define dé bat diu xac dinh Tool Center Point (TCP)

u Budc 9: Chon phuong phap xac dinh tool va sé diém:

[A" :::m—(mwm 1208) r:-:w 100%) m

| Program Data - tookdata - Define

Tool Frame Definition
Tool: tool1

Select a method, modify the positions and tap 0K.

Method: C_[TCP (default orient.) Y N\ No.of point( 7 v \
Point | status Q»\‘ nomﬂ

Z

Point 1

Point 2
Point 3
Point 4
- Modity i
Eositions Pasition ok Cancel
Hinh 3-28

Co cac ché do lua chon nhu sau:

o N (N>=4) diém: dich chuyén robot dén bén diém xac dinh N (N>=4)
theo cac goc do va hudng khac nhau dé xac dinh TCP (nhu hinh)

o TCP & Z : dua vao N diém, x4c dinh TCP & Z direction.
o) TCP & X,Y Dua vao N diém, xac dinh TCP & X, Z direction
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Hinh 3-29

° Budce 10: Di chuyén TCP dén 1 diém xac dinh lam chuén véi goc do
riéng biét, nhan Modify position dé xac dinh. Chuyén con tré dén diém tiép theo va
1am twong ty dén khi xac dinh hét cac diém thi nhdn OK

Sau khi nhan OK, ta c6 thé biét dugc sai sb ciia TCP. Trong trudng hop nay ta
¢6 sai s6 10n nhat khi robot di chuyén 1 5,577mm

' 3 Manual Motors On @
‘A. \“Q IRB1600_Skg_1ASm_. (LIC-PC)  Stopped (Speed 100%) ><

ir Program Data - tooldata - Define - Tool Frame Definition
t

J Calculation Result
" Tool: tooll

Tap OK to confirm the result or Cancel to redefine the source data.

[ Method ce

Min Error 0.8835999 mm

Mean Error 4.012057 mm

|

1

X: 0.4588774 mm

| N\

‘V 0.8761996 mm g

| OK Cancel I

T Tl ok 5 @ I
Hinh 3-30

Dé xac dinh lai mot diém, ta chi can click chon diém d6, di chuyén dén diém
x4c dinh lai va nhan Modify

1. Tao WorkObject

a. Uu diém viéc tao Workobject
o Xac dinh khu vuc lam viéc cho robot
o Tao kha ning c6 thé dich chuyén khu vyc lam viéc (vi du nhu bo ga lap)

ma khong can thay d6i churong trinh
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o Giup dé dang sir dung chuong trinh da tao. Khi robot 1am viéc véi
workplace khéc, chi can thay doi workobject, khong can thay doi chuong trinh

o) Mot chuong trinh cho mdt dbi tuong co thé duoc thay thé béng ham
Search, dé tim vi tri hién tai

b. Cac budc thue hién tao Workobject
o) Budc 1: Chon danh muc chinh ABB
o) Budc 2: Trong danh muc chinh ABB, chon Program Data

o Budc 3: Trong Program Data chon wobjdata
o Budc 4: Nhan New dé tao wobjdata méi
o Budc 5: thay d6i tén Workobject. Nhan vao ky hiéu “...”, sau d6 gd tén
ma ta mudn dit cho workobject, sau do nhan OK dé hoan thanh
[P.A..:I::‘:m-(o‘—lmllm) mu(’w 100%) m
[wobst —
Scope: |Global A e
Module: [MainModule 4|
Routine: I.»No.,e;. -
Dimension: IM> :I
Size |
Initial Value ook D Concel
Hinh 3-31

o Budc 6: Chon user mothed: 3 point, Object: 3 point, theo phuong phap
xac dinh trén thi ta sé c6 toa do workobject nhu hinh:

User Y1

X1 . Y
Object v
X2 A x1 Y1

X X2

Hinh 3-32

o Budc 7: Di chuyén TCP robot dén 1 diém trén truc X, nhan modify
position dé xac dinh vi tri ctia User Point X1
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o) Budc 8: Di chuyén TCP dén diém thu hai trén truc X theo chiéu duong,
di chuyén con tré dé User Point X2, nhin Modify position dé xac dinh vi tri ctia User
Point X2

o) Budc 9: 1ap lai thao tac nhu trén dé xac dinh User Point Y1 trén truc Y
o Budce 10: sau khi hoan tat viéc tao cac diém nhdn OK hoan thanh
8. Backup va Restore cho hé théng Robot

Trong khi 1am viéc v6i hé théng néu gip cac truong hop nhu: khi hé thong chay
khong 6n dinh, vi tri 1ap trinh sai, khi ndng cép thay thé cho chuong trinh,.. can c6 mot
ban backup tot 1a can thiét dé khoi phyc lai nhanh

Ban backup 1a mot khéi dit liéu bao gdm cac thanh phan sau:

o) TAat ca céc tap tin va thu muc chtra trong thu muc géc cua hé théng.

o Thong s6 hé thong (vi du: tén cua tin hiéu IO signals).

o Ban luu triv chira dung thong tin can thiét cho phép khoi phuc dugc hé
thdng trd vé trang thai khi luu tri.

Pé an toan trong qua trinh lam viéc, trudc khi backup, ching ta can thuc hién
mot diéu sau:

o Lu6n kiém tra trudc xem hé théng nao dang hién hanh.

o) Lu6n luon dat tén mo ta hé théng ban dinh luu trir.

o Ghi cha ngay ban luu trir dir li¢u.

o Cit dir liéu backup vao noi an toan.

o Luon ludn kiém tra xem ban c¢6 khoi phuc ding hé thong ban can hay
khong.

Cac buéc thue hién chirc nang backup:

o) Budc 1: Chon niut menu chinh ABB.

o Budc 2: Chon backup and restore.

o Budc 3: Nhan nut Backup current system...

o) Budc 4: Xem dia chi Iuu thu muc da dang chua:

=Néu diing: nhan backup tai phia dudi cira s6 dé tién hanh sao luu vao
dia chi do.

= N¢&u sai: Nhan “...” & phia phai cua dia chi thu muc va chi dén dia chi
mong muon.
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= Thay d6i tén thu muc ctia ban Backup: Nhan vao ABC va thay ddi tén
néu muon.

Mot ban Backup dugc tao ra véi tén nam trong thu muc ma ta da chon, va khi
nao nao chung ta mubn hé théng quay vé trang thai hién tai, ta s€ thuc hién restore ban
backup nay.

Thue hién chirc niang restore:

Thuc hién cic budc nhu backup, nhung tdi ctra s6 chon Restoresystem..
Kiém tra dja chi thu muc restore c6 dung hay khong:

o Néu dtng: chon restore ¢ phia dudi man hinh.

o Neéu sai: Chon “...” dé stra lai thu muc restore.

Bai tap luyén tap:

1. Di chuyén tay mo han dén vi tri va géc d6 mong mudn.
2. Tao Tool cho mé han.

3. Tao WorkObiject.

4, Backup va Restore cho hé théng robot.
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BAI 4: LAP TRINH DI CHUYEN ROBOT ABB 1520

Muc tiéu bai hoc:

- Hiéu dugc cdu tric cac 1énh co ban trong 1ap trinh Robot ABB 1520

- Trinh bay duogc cac budce lap trinh di chuyén theo bién dang don gian
bang Flexpendant

- Chay duoc chuong trinh di chuyén Robot

- Cé6 y thuc td churc, doc 1ap trong hoc tap

Noi dung chi tiét:

1. Cac tap Iénh co ban
a. Tap lénh di chuyén theo dwong thiang

| MoveL pt, v100, 210, tweldGun; |

Trong do:

+ MoveL 1a ma cau lénh (khong thay ddi duogc), ra 1énh cho robot di chuyén
theo duong thang téi diém P1.

+ P1 1 toa d6 diém ma robot muédn di chuyén tWeldGun téi.

+v100 I van téc di chuyén caa robot (don vi mm/s)

+ 710 1 ban kinh cung tron ma robot di chuyén tai diém p1

+ tWeldGun |a tool ma robot mudn di chuyén

| Movej p1, v100, 210, tweldGun; |

Trong do:

+ Movej 1a mi cau lénh (khong thay dbi dugc), ra 1énh cho robot di chuyén
theo duong thang téi diém P1 ma khdng bi rang budc vé hinh dang quy dao di chuyén

+ P1 la toa d6 diém ma robot muédn di chuyén tWeldGun téi.

+v100 la van toc di chuyén caa robot (don vi mm/s)

+ 710 la ban kinh cung tron ma robot di chuyén tai diém p1

+ tWeldGun la tool ma robot mudn di chuyén

Luu ¥: trong chuyén dong robot néu ta khong quan tam tgi quy dao chuyeén
dong cua robot ma chi quan tam téi diém dau va diém cubi cua quy dao robot thi ta
thuong diing Movej hon 1a MoveL, khi st dung MoveL thi thuong bi 1i béi robot
quan tam téi quy dao chuyén dong.

b. Cau Iénh di chuyén theo dwdng tron

I MoveC pl, p2, v100, z10, tWeldGun; I
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Trong do:

+ MoveC la ma cau lénh (khong thay d6i duoc), ra [énh cho robot di chuyén
theo duong tron tir diém hién tai qua p1, ti p2

+ P1 14 toa d6 diém trén vong tron.

+ P2 14 diém dén

+ v100 la van tc di chuyén cua robot (don vi mm/s)

+ 210 1 béan kinh cung tron ma robot di chuyén tai diém p2

+ tWeldGun I tool ma robot mudn di chuyén

Vi dul: Mudn v& dudng tron dudng kinh 200 tir p1 (robot dang ¢ toa do pl) toi
p4 ta dung cac 1énh
MoveC p2, p3, V100, Z10, tWeldGun;
MoveC p4, p1, V100, Z10, tWeldGun;

4y
P3(0,200,0)

ka P2

S =

P1(0,0,0) X
Hinh 4-1
c. CAc toa dd diém lién két
Offs(pl,x,y,2)

La toa do cach diém pl theo truc x mot khoang, theo truc y mot khoang y, theo
truc z mdt khoang z

Vi du: Offs(p1,200,400,0)

Toa d6 cach diém pl 200mm theo truc X, 400mm theo truc y, va Omm theo truc
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e Offs(p1,200.400,0)

y

L.

0

400mm

e
.

Hinh 4-2

Reltool(pl,x,y,z2\Rx:=rx\Ry:=ry\Rx:=rz)

La toa d6 diém khéac cach diém pl c¢6 do dai x (mm) theo truc X,y(mm) theo
truc Y, z(mm) theo truc Z, déng thoi tool xoay theo truc X mdt goc rx, xoay theo truc
Y mdt géc ry xoay theo truc X mot goc rz. Hudng cia x,y,z trong I¢nh Reltool la
hudng cua h¢ toa do Tool.

Vi du:

Reltool (p1, 100,50,0\Rx:=0\Ry:=0\Rz:=25);

Robot di chuyén dén vj tri cac diém P1 100mm theo truc X, 50mm theo truc Y,
Omm theo truc Z, ddng thdi tool xoay quanh truc Z mét goc 25°. Truong hop khong

can xoay tool c6 thé bo nhom thong sd goc xoay.

2. Lap trinh trén plexpendant
Lap trinh chay robot co ban théng qua 6 budc

Hinh 4-3

Budc 1: Trén thanh menu chinh ABB, chon program editor.
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Chon modules, chon routines, sé hién ra bang danh sach tén cac chuong trinh
c6 san, dé tao chwong trinh mdi ta chon file, va kich vao New Routines. Mot bang
mai hién ra, ta dat tén cho chuong trinh roi kich OK

e Manual Guard Stop
@\é ADMIN Stopped (Speed 100%)
t .QEI <No named program> in T_ROB1/Modulel/Routinel
Tasks and Programs VI Modules A4 Routines VJ
s3] PROC Routinel () ﬂ}ﬂjégi C
11 <SMT>
45 ENDPROC
16 [ENDMODULE
o {
Add N 4 Modify Hide
‘ Instruction (=il CaiTy Position Declarations
roduction ROB_1
e e e s [ s [ e 12" |
Hinh 4-4

Budc 2: kich chudt trai vao <STM>, sau do, chon add instruction ¢ goc dudi
bén trai cua flexpendant, sau d6 chon MoveJ

— Manual Guard Stop 3]
=V @‘é} ADMIN Stopped (Speed 100%)
.Dﬂ <No named program> in T_ROB1/Module1/Routine1l
Tasks and Programs VJ Modules VJ Routines hd
38 Moved Targe/tls e
39 ENDPROC c o
= ompa
40 PROC H61t()
FOR IF
41 MoveJ Target P, vl
» ENDPROC - MoveAbs] MoveC
13| PROC Routinel () Moved Movel
4 Moved *, w1000, z5|kkkae Reset
45 ENDPROC RETURN Set
46 | ENDMODULE
<-- Previous ‘ Next --> | '
Add ) 4 Modify Hide
Instruction (zlii eding Position Declarations
roduction ROB_1
e Bl Bl B 125
Hinh 4-5

Budc 3: double click vao diu
P10.

ek

, cua sO xuat hién, chon tén diém can thiét lap
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— @D Manual Guard Stop X
=V 7=y | ADMIN Stopped (Speed 100%)

U3 change Selected

Current argument: ToPoint
Select argument value. Active filter:

MoveJn,leOO , z100 , tWeldGun;

Data Functions
1to 10 of 1
New *
plo p20
p30 p40
p45 p50
p60 p67 g : ;
-~ -~
123... Expression... Edit 0K Cancel
ROB_1
S C B = A=Y
N
Hinh 4-6

Budce 4: Lua chon toc d6 va ban kinh cong phu hop, vi du ta diéu chinh van tc
V1000 thanh v100, ban kinh cong z50 thanh z10.

Budc 5: Tiép tuc viét cau 1énh di chuyén robot t&i cac vi tri p20, p30, p40, p50,
p60, p70 voi ma cau 1énh MoveL hodac MoveC, ta dugc chuong trinh nhu sau:

Movej p10, V100, Z10, tWeldGun;
MoveL p20, V100, Z10, tWeldGun;
MoveL p30, V100, Z10, tWeldGun;
MoveL p40, V100, Z10, tWeldGun;
MoveC p45, p50, V100, Z5, tWeldGun;
MoveL p60, V100, Z5, tWeldGun;
MoveC p67, p70, V100, fine, tWeldGun;

Buéc 6: Dé day robot biét vj tri, gbc do cua tool tai cac vi tri P10, P20,.. ta lan
luot dung chtre nang Jogging di chuyén tool ciia robot t6i cac vi tri nay. Chon vi tri
can day trén chuong trinh, chon Modify position.
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Ev ) ADM

73 <No named program>

@3 Manual
N

in T_ROB1/Modulel/Routinel

Guard Stop
Stopped (Speed 100%)

P

Tasks and Programs Modules VJ Routines VI
51 Moved e) v100, z10, twﬂgg:%ﬁ
52 MoveL p260, v100, z10, tWeld 3
53 MoveL p30, v100, z10, tWeldGun;
54 MoveL p40, v100, z10, tWeldGun;
55 MoveC p45, p50, v100, z5, tWeldGur1>
56 MoveL p60, v100, z5, tWeldGun;
57 MoveC p67, p70, v100, fine, tWeldGun;
58 ENDPROC

ENDMODULE —
59
Add - . Modify Hide
Instruction ELL Laig] A(Positio Declarations
T O B B 1275

Hinh 4-7

3. Chay mét chuwong trinh

Budc 1: Chon danh muc ABB, chon program editor, kich vao Routines sé&
xuét hién ra danh sach tén cac chuong trinh, ta chon chuong trinh can chay

Budc 2: Pua con tré vé dau chuong trinh, ta kich vao Debug (1), chon PP to
routine..(2), chon lai dang tén chuong trinh, kich OK. Luc nay dong con tro duoc dua

vé dong dau cia chuong trinh

— Manual Guard Stop
=V @é ADMIN Stopped (speed 100%) =
3 <No named program> in T_ROB1/Meodulel/Routinel
Tasks and Programs VJ Modules j Routines hd
50 ROC Routinel () FPF o Main || PP to Cursor
Sap| Moved pl0, v1008+ PP to Routine... Cursor to PP
MoveL p20, v100, z Cursorto™P Go to position
53 MoveL p30, v100, =z | N
Call Routine... Cancel Call Rout.
ss Movel p40, vloolﬁ -
Vview Value Check Program
55 MoveC p45, p50,[#1
| View System Data| | Search Routine
56 MoveL p60, v100, z
57 MoveC p67, p70, vl
s8 ENDPROC
ss |[ENDMODULE i
Add - ] - Modify Hide
Instruction (£ ‘& Debug ) Position Dedarations
ROB_L
A O G B Y
Hinh 4-8

Budc 3: Giir niit an toan 3 trang thai trén tay cam flexpendant, bAm nit chay

chuong trinh (3)
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Bai tap luyén tap:

Lap trinh chwong trinh di chuyén Robot

a. Muc tiéu:

- Lap trinh di chuyén theo dudng tong hop dung yéu cau ky thuat.

- G&n toa diém va goc d6 sung han theo dung tiéu chuan

- Chay chuong trinh han trén Robot.

- Pam bdo an toan va v¢é sinh cong nghiép.

b. N§i dung:

Trinh bay cac budc viét chuong trinh di chuyén canh tay robot theo duong giao
tuyén gifta tim dung, khéi tru v6i tim dé (p1 dén p4) :

Hinh 4-9
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BAI 5: LAP TRINH HAN ROBOT ABB 1520 VOI NGUON HAN MEG

Muc tiéu:

- Hiéu dugc cdu 1énh han dudng thang, dudng cong
- Lap trinh dugc chuong trinh han két cau co ban

- Chay dugc chuong trinh han trén robot

Noi dung chi tiét:
1. Céc tin hiéu co ban diéu Kién qua trinh han ciia hé thong

Khi két hop ngudn han chuin RPB ctia ABB, ABB s& thiét lap tat ca nhiing
thong s6 co ban cho ngudi sir dung.

=  aoFeed REF: diéu khién toc do cap day

=  aoWELD REF: diéu khién dién 4p dau ra ctia ngudn han

= diArc_EST: tin hiéu cho biét hd quang di dugc hinh thanh hay chua.
= diGasOK: tin hiéu giam sat cam bién khi gas

= doFeed: tin hiéu cap diy bang tay

= doGAS: tin hi¢u diéu khién khi bao v¢

= doWELD: tin hi¢u diéu khién bat dau han

Kiém tra céc tin hién IO cta hé théng:

Nhan danh muc ABB, vao Inputs and Outputs, chon danh muc View, chon I/O
units.

= Inputs and Outputs

A (1 Manual Motors Off
FRIPED RBP_weldingsystem(CN-1-03.) _ Stopped (Speed 10 1 /0 Buses

I/0 Units .

Select an 1/0 Unit from the list. All Slgnals

Name Type Bus | Addres| Digital Inputs

B_PROC_10 d651 DeviceNetl 10 Digital Outputs

DRY_1 LOCAL GENERIC Local DRY_1 Analog Trputs

DRV_2 LOCAL_GENERIC  Local DRV_2|

DRV_3 LOCAL_GENERIC  Local pry_g Analog Outputs

DRY_4 LOCAL_GENERIC  Local DRY_4| Groups Input

PANEL LOCAL_GENERIC  Local PANEL| Groups Output
Most Common
Safety Signals
Simulated Signals

-~
% View
b
e ROB_1
gw | ® ©

Hinh 5-1

2. Cac Cau lénh han co ban
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a, Han theo dudng thang

I ArcL p1, v100, seaml, weldl\weave:=weavel, z10, tWeldGun; I

Trong do:

+ ArcL 1a ma cau lénh (khong thay d6i duoc), ra Iénh cho robot di chuyén theo
duong thang tir diém hién tai t6i diém p1l .

+v100 la van téc di chuyén caa robot (don vi mm/s).

+ 710 12 ban kinh cung tron ma robot di chuyén tai diém p1.

+ tWeldGun I tool ma robot mudn di chuyén .

+ Seam1 la thong sb han tai thoi diém dau va cudi.

+ Weld1 14 thdng sé han trén duong han.

+ Weavel la théng sé lac khi han.

b, Han theo cung tron

I ArcC p1,p2, v100, seami, weld1\weave:=weavel, z10, tWeldGun; I

Trong do:

+ ArcC 1a mé cau 1énh (khong thay ddi dugc), ra 1énh cho robot di chuyén theo
duong tron tir diém hién tai qua diém p1, téi diém p2 .

+v100 la van téc di chuyén caa robot (don vi mm/s).

+ 710 1a ban kinh cung tron ma robot di chuyén tai diém p2.

+ tWeldGun |a tool ma robot muén di chuyén .

+ Seam1 1a théng sb han tai thoi diém dau va cudi.

+ Weld1 1a théng s6 han trén duong han.

+ Weavel la thdng sé lic khi han.

¢, Lénh bat dau va két thuc han

Movel
D Movel

ArcLStart

A 4

ArcLEnd

Hudng duong han
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Hinh 5-2

ArcLStart p1, seaml, weldl, weavel, fine, tweldgun;

ArcLEnd p2, seaml, weldl, weavel, fine, tweldgun;

= MaJi duong han phai bat dau béng lénh ArcLStart, hoac ArcCstart

= MJdi duong han phai két thuc bang 1énh ArcLEnd hoidc ArcCEnd.

= Trong khi han, cac dir liéu han (seam data, weld data co thé duoc thay déi)
Vi du:

ArcLstart p1, seaml, weld1\weave:=weavel, fine, tweldgun;

ArcL *, seam2, weld2\weave:=weave2, fine, tweldgun;

ArcL *, seam2, weld3\weave:=weave3, fine, tweldgun;

ArcLEnd p2, seaml, weld1l\weave:=weavel, fine, tweldgun;

3. Cic thong sb qua trinh han

a. Seam data:

La thong s xac dinh dudng han duogc bt dau va két thic nhu thé nao.
Thong s6 Seam data diéu khién qua trinh luc bat dau va két thiic dudong han.

C6 nhiéu thong sb trong seam data. Chiing cho phép diéu chinh mét cach linh
hoat cac dang khac nhau cia mdt mbi han, vj tri, qua trinh, v.v.. M0t seam data thong
thudng duoc biéu dién nhu trong vi du sau:

ABB B o senrmsmg semcsesins DX Purge_time: thong s6 nay luon ¢6
Preit trong seam data, thoi gian nay (theo
gidy) dung dé lap day khi trong ong

Name: seami ., . L. I N
gas va sung han véi khi bao vé.

Tap a field to edit the value.

Name  value [ Data Type wice - Preflow_time: ludn c6 trong seam
seamt: [0:0,0] seamdata data, thoi gian nay (theo gidy) dung dé
purgetime = 0 num thdi khi bao vé vao chi tiét han trudc
preflow_time := 0 num N
, khi han.
postflow_time ;= 0 num
PostFlow_time: luén co trong seam
data, thoi gian nay (theo gidy) dung dé
Undo oK Cancel

Contral T_ROBL
f Panel ]|’\i- MainModule:

.-é, Jogging ] | @
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lam sach bang khi bao vé sau khi két thuc qua trinh han.
Hinh 5-3
Dé thiét 1ap seam data: vao danh muc ABB, vao Programa data, vao
seam data. Lap mai seam data kich vao cira s6 new, Dé sira lai thi kich dap vao muc
can stra
b. Weld data:

La thong sb trong qua trinh han, c¢6 thé thiét 13p theo 2 dang sau:

Weld data (1)
A“I; ==][ I’\;Q][ :::il\:LIdingsyitem(EN-L-ﬂi}..) :‘t‘::;::(r;peed 100%0) m ][ X
PP Ec X 2
= Weld_speed: toc do di chuyén cua
Name: weldl

TCP khi han.

Tap a field to edit the value.

Name ‘ Value | Data Type ‘ Unitto 5 of 5
weld1: [10,[0,01] welddata | . n Cy s
weld speed 1= 0 ) /s Voltage: Di¢n &p khi han.
main_arc: [0,0] arcdata
voltage := 0 num
wirefeed ;- 0 num m/min - \Wirefeed: toc d6 cap day han. Co
thé thay doi don vi sang mm/s.
Undo OK Cancel
=5 T (o™
Hinh 5-4
Weld data (2)
(% | Manual Motors OFF
[£k==== \-‘Q [Panasnnit_new {CN-L-0313674) Stopped {Speed 100%) m][ X ]
PEdit , . ,
Weld_speed: toc dd di chuyén cua
Name: weld1 TCP khl hén
Tap a field to edit the value.
MName | value | Data Type | Unit tnEnF5|
weld1: [10,[20,180]] welddata n s
weld_speed = 10 s m/s Voltage: dién ap khi han
main_arc: [20,180] arcdata
voltage := 20 num
current i= 180 num Current: cuong d§ dong dién khi
han
Undo OK Cancel
[. T_ROEL :

MainModule

| 3 |
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Hinh 5-5

Dé thiét l1ap weld data: vao danh muc ABB, chon programa data, chon weld
data.

Bang 5-1:Ché d6 han giap mdi thép CT38 vi tri bang

Ché @6 | Puong | Cuong | Pién | Vantéec | Luwu | Vantdc | Tam
han kinh do dphan | han luong | cAp day | véi

day han | dong Un | Vh(cm/ | khi bao han dién

dd dién V) phat) vé Vi (m/ cuc
(mm) han (lit/ phut) Le

Chiéu In pht) (mm)

Day vat ha (A)
d=2mm 1,2 86 18,5 90 12 3,0 12
0=3mm 1,2 90 18,5 90 12 3,5 12
d=4mm 1,2 95 19,0 90 12 3,5 12
d=6mm 1,2 105 19,5 90 15 4,0 12
1,2 95 19,0 90 15 3,5 12
d=8mm 1,2 115 20,0 90 15 5,0 12
1,2 95 19,0 90 15 3,5 12
o=10mm 1,2 120 20 90 15 55 12
C. Weave data

L& thong s6 quy dinh ché d¢ lic cho mo han

Ak 1R IR /i Manual Motors Off m

FRiIpiP Panasonic_new (CN-L-0313674)  Stopped (Speed 100%) X
£ edit

MName: weavel

Tap a field to edit the value.

Name | Yalue J Data Type Uriito 6 of 13
weavel: [0,0,0,0,0,0,0,0,0,0... weavedata
weave_shape = 0 num
weave_type = 0 num
weave_length = 0 num mm
weave_width 1= 0 num mim
weave_height = 0 num mm
Undo oK Cancel
[—\&‘_ :ﬂETnODﬂBoldLIe | @ I
Hinh 5-6
Cac thanh phan ctia weave data:
| Weave shape - khoéng c6 weaving
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weaving hinh zigzag
weaving hinh chit V
weaving hinh tam giac
[ | Weave type

- 0 tat ca cac tryc chuyén dong
cho weaving

| Weave Width
| Weave height

chi€u cao cua weaving

d. Gi6i han mét sé chire ning khi han.

1 chi ¢6 cb tay weaving
2 truc 1-3 dung cho weaving

3 truc 4-6 dung cho weaving

u Weave length

Chiéu dai cua weave

bé rong cuia weaving

Vao danh muc ABB, chon Production screen, chon Arc chon blocking.

Guard Stop
Stopped (Speed 50%)

=== ® O O

— Manual
=V ‘ Q% 1520-501059

Page 1

% 20

Setup Service Info

N o | 7

@ ©

Part Arc

ryanie Manual Guard stop
FAIDID Panasonic_new (CN-L-0313674)  Stopped (Speed 100%)
Pr

ocess blocking

Arc welding process blocking

Select process to block or activate

2 N ¥ (2
L @ W = ‘>
Welding Weaving Tracking Using welding
Blocked Active Active speed
Apply OK Cancel
= D;'D[thWare %

Guard stop
ic_new (CN-L-0313674) Stopped (Speed 100%)

X

] ABBI B =

RobotWare Arc

RobotWare Arc

S| (8| S| [ 8
Vil a2
Tuning Blocking Ma"?::‘s Settings

Hinh 5-7

Ta c6 thé khoa chirc nang Han, chirc nang dao dong mo han,...
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Bai tap luyén tap:
Bai tap 1: Lap trinh Robot han dwong thing

a. Muc tiéu:

- Lap chuong trinh han theo dudng thiang dung yéu cau k¥ thuat.
- Thiét 1ap cac thong sé han phu hop.

- G4n toa diém va goc d6 sung han theo dung tiéu chuin

- Chay chuong trinh han trén Robot.

- Pam bdo an toan va v¢€ sinh cong nghiép.

b. Noi dung:

Trinh bay cac budc lap trinh han méi han nhu hinh v&:

Bai Tap 2: Lap trinh Robot han dudng tron

A. Muc tiéu:
- Lap chuong trinh han theo dudng tron ding yéu cau ky thuat.
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- Thiét 1ap cac thong sé han phu hop.

- Gan toa diém va goc d6 sung han theo ding tiéu chuan
- Chay chuong trinh han trén Robot.

- Pam bdo an toan va vé sinh cong nghiép.

B. No¢i dung:

Trinh bay cac budc lap trinh han mdi han nhu hinh vé:

%,

Hinh 5-9

Bai Tép 3: Lap trinh robot han dudng tong hop

A. Muc tiéu:

- Lap chuong trinh han theo dudng thing tong hop dung yéu cau ky thuat.
- Thiét 1ap cac thong sé han phu hop.

- Géan toa diém va goc do sing han theo dung tiéu chuan

- Chay chuong trinh han trén Robot.

- bam bdo an toan va vé sinh cong nghiép.

B. Nogi dung:

Trinh bay cac budc 1ap trinh han méi han nhu hinh v&:
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Hinh 5-10

PHIEU PANH GIA KET QUA THUC HIEN
K¥ ning: Lap trinh han dudng tong hop

HOVAtEN SV oo, MAE SO SV,

Lopiacieiinnns Nhém sb:............ Ngay thuc hién:....... oveanen /20......
TTT | Céc yéu té tinh didm Két qua biem | biem | g

to1 da thuc

1 Lap dugc chuong trinh han Co/ khong 2,0
2 Thiét lap cac thong s6 han phu Co/ khong 2,0

hop
3 Thiét lap cac diém cta chuong Co/ khong 2,0

trinh va goc do siing han ding.
4 Chay mo phong. Co/ khong 2,0
5 Thyc hién han. Co/ khéng 2,0

Diém 10
GIAO VIEN HUONG DAN SINH VIEN THUC HIEN
(Ky, ghi ro ho tén) (Ky, ghi 1o ho tén)
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	VỊ TRÍ, TÍNH CHẤT, MỤC TIÊU MÔN HỌC
	BÀI 1:TỔNG QUAN VỀ ROBOT CÔNG NGHIỆP
	1. Hiểu biết cơ bản về lịch sử Robot và Robot công nghiệp
	2. Hiểu về khái niệm robot công nghiệp, Phân loại Robot công nghiệp
	3. Nắm được ưu, nhược điểm của Robot công nghiệp
	4. Trình bày được cấu trúc của Robot công nghiệp
	2. Các khái niệm sử dụng trong Robot
	Một vài lĩnh vực ứng dụng Robot như sau:
	- Khám phá đại dương, không gian
	- Giải phẫu
	- Thay thế thanh phóng xạ trong lò hạt nhân
	- Lắp ráp board mạnh điện tử
	- Ra mìn, phá bom
	- Sơn xe
	- Hàn,…
	4. Phân loại Robot
	5. Cấu trúc của Robot công nghiệp
	Robot công với nhiều kích thước, hình dáng và khả năng khác nhau. Hệ thống robot luôn có ba khối chức năng: tay máy, bộ điều khiển và khối nguồn (hình 1-5).
	Robot công nghiệp là tay máy đa mục tiêu, với nhiều bậc tự do, dễ dạng lập trình, điều khiển thích nghi dung thực hiện nhiều chức năng khác nhau. Robot công nghiệp có thế được hiểu là thiết bị tự động linh hoạt bắt chước các chức năng lao đông của con...
	Hình 1-5: Các thành phần của robot công nghiệp
	Cấu trúc cơ bản của một robot công nghiệp cấu thành bởi các hệ thống sau:
	- Tay máy: là kết cấu cơ khí gồm có các khâu liên kết bới nhau bằng khớp động để có thể tạo nên những chuyển động cơ bản của Robot
	- Nguồn động lực là  các động cơ điện (một chiều hoặc động cơ bước), các hệ thống xy lanh khí nén, thuỷ lực để tạo động lực cho tay máy hoạt đông.
	- Dụng cụ thao tác được gắn trên khâu cuối của robot, dụng cụ của robot có thể có nhiều kiểu khác nhau như: dạng bàn tay để nắm bắt đối tượng hoặc các công cụ làm việc như mỏ hàn, đá mài, đầu phun sơn, tay gắp,…
	- Hệ thống điều khiển: hiện nay, thường dung máy tính để giám sát và điều khiển hoạt động của robot. Ngoài ra, cúng ta có thể sử dụng các bộ điều khiển (controller), các bộ điều khiển còn có các cổng vào – ra (inport/outport ) để làm việc với nhiều th...
	Với cấu trúc và chức năng như trên. Bộ điều kiển mang tính chất “bộ não con người”, còn tay máy cũng thể hiển dáng dấp của “tay người”
	BÀI 2: CẤU HÌNH, CHỨC NĂNG HỆ THỐNG ROBOT HÀN ABB 1520
	1. Cấu hình cơ bản của hệ thống robot hàn:
	2.2. Bậc tự do:

	3. Công tác an toàn lao động và vệ sinh phân xưởng:

	Mục tiêu của bài:
	1. Tổng quan về robot ABB
	Một hệ thống robot gồm một robot và một tủ điều khiển kết nối với nhau (hình 3-1), mọi hoạt động robot điều được điều khiển thông qua tủ điều khiển, tủ điều khiển có thể kết nối với người sử dụng thông qua những phương thức giao tiếp khác nhau, đó là ...
	Hình 3-1: Các thành phần trong hệ thống robot
	Hình 3-2: Quy trình hoạt động hệ thống
	 Các thành phần trong tủ điều khiển:
	Hình 3-3: Các thành phần trong tủ điều khiển
	1. Tủ điều khiển chính
	2. Ổ nhớ Flash
	3. LAN internalconnection
	4. Chuẩn bị cho field bus adapter
	 Ethernet I/P
	 Profibus DP
	5. Công tắc chính
	6. Nút dừng khẩn cấp
	7. Khóa chọn chế độ
	8. USB
	9. Ethernet service Port
	10. Đèn tín hiệu an toàn (option)
	11. Flexpendant hot plug (option)
	12. I/O kết nối ngoài
	2. Giới thiệu phần mềm Robot studio
	Phần mềm Robot studio có thể cho phép người dùng lập trình, mô phỏng các hoạt động của Robot thông qua hệ điều khiển ảo (Virtual Controler), có thể hoạt động chế độ offline và online, từ đó người dùng có thể điều khiể hoạt động robot thông qua máy tín...
	Giao diện robot studio
	Hình 3-4: Giao diên Robot studio\
	3. Flexpendant
	Flexpendant (hình 3-5 và hình 3-6) là một thiết bị cho phép người dùng điều khiển mọi hoạt động robot, lập trình điều khiển mà không cần thao tác trên máy tính.
	Hình 3-5: Thiết bị điều khiển cầm tay Flexpendant
	Hình 3-6: Màn hình Điều khiển Flexpendant
	1. Màn hình cảm ứng
	2. Nút dừng khẩn cấp (emergency stop)
	3. Bón phím truy xuất nhanh (do người dùng tùy chọn)
	4. Joystick ba trục
	5. Bốn phím chạy chương trình (chạy, tới/ lùi từng bước, dừng chương trình)
	6. ABB danh mục chính (main menu)
	7. Thanh trạng thái
	8. Giao diện cửa sổ, có thể chuyển đổi qua lại giữa các cửa sổ
	9. Truy cập nhanh
	Một số giao diện cửa sổ  của Plexpendant:
	o ABB danh mục chính (main menu)
	Hình 3-7: Giao diện Menu Flexpendannt
	o Giao diện dịch chuyển robot: jogging
	Hình 3-8: Giao diên Jogging
	o Giao diện truy câp nhanh
	Hình 3-9: Giao diên Truy cập nhanh
	Một số ưu điểm của Flexpendant:
	o Có thể tạo thêm chương trình ứng dụng riêng với giao diện đồ họa và thông tin điều khiển.
	o Công nghệ của Microsoft với các công cụ phát triển mạnh, chuẩn.
	o Làm việc online và cả offline với virtual IRC5.
	o Hệ thống quản lý người dùng, cho phép truy cập hệ thống với quyền hạn và nhóm khác nhau.
	o Hot plug – khả năg kết nối hoặc tháo ra trong khi vẫn đang vận hành hệ thống
	o Chống môi trường độc hại – IP54.
	o Có thể thay Cab khi cần
	o Màn hình cẩm ứng lớn: 7.7 ince, 640x480 pixels
	o Người thuận tay trái hay phải đều có thể sử dụng.
	o Đa ngôn ngữ.
	 Bước 2: Nhấn vào biểu tượng Menu ABB  trên Plexpendant (hình 3-12)
	BÀI 4: LẬP TRÌNH DI CHUYỂN ROBOT ABB 1520
	Ví dụ1: Muốn vẽ đường tròn đường kính 200 từ p1 (robot đang ở toạ độ p1) tới p4 ta dùng các lệnh
	MoveC p2, p3, V100, Z10, tWeldGun;
	MoveC p4, p1, V100, Z10, tWeldGun;
	Hình 4-1
	c. Các toạ độ điểm liên kết
	Offs(p1,x,y,z)
	Là toạ độ cách điểm p1 theo trục x một khoãng, theo trục y một khoảng y, theo trục z một khoảng z
	Ví dụ: Offs(p1,200,400,0)
	Toạ độ cách điểm p1 200mm theo trục X, 400mm theo trục y, và 0mm theo trục z
	Hình 4-2
	Reltool(p1,x,y,z\Rx:=rx\Ry:=ry\Rx:=rz)
	Là toạ độ điểm khác cách điểm p1 có độ dài x (mm) theo trục X,y(mm) theo trục Y, z(mm) theo trục Z, đồng thời tool xoay theo trục X một góc rx, xoay theo trục Y một góc ry xoay theo trục X một góc rz. Hướng của x,y,z trong lệnh Reltool là hướng của hệ...
	Ví dụ:
	Reltool (p1, 100,50,0\Rx:=0\Ry:=0\Rz:=25);
	Robot di chuyển đến vị trí các điểm P1 100mm theo trục X, 50mm theo trục Y, 0mm theo trục Z, đồng thời tool xoay quanh trục Z một góc 250. Trường hợp không cần xoay tool có thể bỏ nhóm thông số góc xoay.
	Bước 6: Để dạy robot biết vị trí, góc độ của tool tại các vị trí P10, P20,.. ta lần lượt dùng chức năng Jogging di chuyển tool của robot tới các vị trí này. Chọn vị trí cần dạy trên chương trình, chọn Modify position.
	Hình 4-7
	3. Chạy một chương trình
	Bước 1: Chọn danh mục ABB, chọn program editor, kích vào Routines sẽ xuất hiện ra danh sách tên các chương trình, ta chọn chương trình cần chạy
	Bước 2: Đưa con trỏ về đầu chương trình, ta kích vào Debug (1), chọn PP to routine..(2), chọn lại đúng tên chương trình, kích OK. Lúc này dòng con trỏ được đưa về dòng đầu của chương trình
	Hình 4-8
	Bước 3: Giữ nút an toàn 3 trạng thái trên tay cầm flexpendant, bấm nút chạy chương trình (3)
	Bài tập luyện tập:
	Lập trình chương trình di chuyển Robot
	Hình 4-9
	BÀI 5: LẬP TRÌNH HÀN ROBOT ABB 1520 VỚI NGUỒN HÀN MEG
	1. Các tín hiệu cơ bản điều  kiển quá trình hàn của hệ thống
	Khi kết hợp nguồn hàn chuẩn RPB của ABB, ABB sẽ thiết lập tất cả những thông số cơ bản cho người sử dụng.
	 aoFeed_REF: điều khiển tốc độ cấp dây
	 aoWELD_REF: điều khiển điện áp đầu ra của nguồn hàn
	 diArc_EST: tín hiệu cho biết hồ quang đã được hình thành hay chưa.
	 diGasOK: tín hiệu giám sát cảm biến khí gas
	 doFeed: tín hiệu cấp dây bằng tay
	 doGAS: tín hiệu điều khiển khí bảo vệ
	 doWELD: tín hiệu điều khiển bắt đầu hàn
	Kiểm tra các tín hiện IO của hệ thống:
	Nhấn danh mục ABB, vào Inputs and Outputs, chọn danh mục View, chọn I/O units.
	Hình 5-1
	2. Các Câu lệnh hàn cơ bản
	a, Hàn theo đường thẳng
	c, Lệnh bắt đầu và kết thúc hàn
	Hình 5-2
	MoveJ.......
	ArcLStart p1, seam1, weld1, weave1, fine, tweldgun;
	ArcLEnd p2, seam1, weld1, weave1, fine, tweldgun;
	MoveJ........
	 Mỗi đường hàn phải bắt đầu bằng lệnh ArcLStart, hoặc ArcCstart
	 Mỗi đường hàn phải kết thúc bằng lệnh ArcLEnd hoặc ArcCEnd.
	 Trong khi hàn, các dữ liệu hàn (seam data, weld data có thể được thay đổi)
	Ví dụ: (1)
	ArcLstart p1, seam1, weld1\weave:=weave1, fine, tweldgun;
	ArcL *, seam2, weld2\weave:=weave2, fine, tweldgun;
	ArcL *, seam2, weld3\weave:=weave3, fine, tweldgun;
	ArcLEnd p2, seam1, weld1\weave:=weave1, fine, tweldgun;
	3. Các thông số quá trình hàn
	a.  Seam data:
	Là thông số xác định đường hàn được bắt đầu và kết thúc như thế nào.
	Thông số Seam data điều khiển quá trình lúc bắt đầu và kết thúc đường hàn.
	Có nhiều thông số trong seam data. Chúng cho phép điều chỉnh một cách linh hoạt các dạng khác nhau của một mối hàn, vị trí, quá trình, v.v.. Một seam data thông thường được biểu diễn như trong ví dụ sau:
	Purge_time: thông số này luôn có trong seam data, thời gian này (theo giây) dùng để lấp đầy khí trong ống gas và súng hàn với khí bảo vệ.
	Preflow_time: luôn có trong seam data, thời gian này (theo giây) dùng để thổi khí bảo vệ vào chi tiết hàn trước khi hàn.
	PostFlow_time: luôn có trong seam data, thời gian này (theo giây) dùng để làm sạch bằng khí bảo vệ sau khi kết thúc quá trình hàn.
	Hình 5-3
	Để thiết lập seam data: vào danh mục ABB, vào Programa data, vào seam data. Lập mới seam data kích vào cửa sổ new, Để sửa lại thì kích đúp vào  mục cần sửa
	b. Weld data:
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