Cours 2 : Description du
robot IRB 1600, securité, et

RobotStudio



Failiarisation avec le robot IRB 1600

N

IRB 1600 - 5/1.45 type A IRC5 avec FlexPendant
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Robot IRB 1600 (manipulateur)

(+65°, ~245°)
Axe 3 (+200°, -200°)
- ‘ Axed  Axe5 (+115, -1159%)

= limites logiciels (axes 1—6)

\ = limites meécaniques (axes 1—3)

Axe 2
(+120°, -90°)

/\ DANGER !

déverrouillage des freins

Mouvement des axes (tous les axes en position zéro)




~ Robot IRB 1600 (manipulateur)

(« tool flange »)

bras supérieur

bras inférieur

moteurs AC sans balai

, base
avec des résolveurs

Terminologie et quelques détails techniques



Robot IRB 1600 (manipulateur)

= repétabilité de pose : 0.02 mm
= précision de la trajectoire linéaire : 1.03 mm

Précision
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Robot IRB 1600 (manipulateur)

1786

¢114

720

1002

1150 1450

Enveloppe de travail (en mm)



Robot IRB 1600 (manipulateur)

170°/s R W &y

= vitesse linéaire maximale : ~9 m/s 11!
= poids des deux bras : 55 kg !!!

= dans 99% des impacts, le robot gagne...

Vitesses articulaires maximales et vitesse linéaire maximale



Z - Distance (m)

22

Robot IRB 1600 (manipulateur)
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Schéma des charges
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Ports Ethernet Service et USB

Bouton poussoir
d’arrét d’urgence

Bouton lampe de mise
sous puissance et
Reset arrét d’urgence

Sélecteur de mode a clé
( Manuel ou automatique)

Sectionneur géneral
du module de commande
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Controleur

Rack PC (Pentium 4, 1.4 GHz)

CONSOLE

l COoM 1

o G

Carte CompactFlash (256 Mo)
(c’est le « disque dur »)

Interface puissance Module E/S DeviceNet

LEDs de séeurite Carte d’axes
S ae securite (Motorola PowerPC 250 MHz)



Sécurité

x Objectif :

- Proteger I’opérateur du danger potentiel du robot
en mouvement.

x Ou se produit la majorité des accidents en
milieu industriel ?
- Installation
- Mise en route, test, préparation
- Programmation (positions de travail)
- Maintenance
- Production

niicaitd bt il
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Acclidents mortels - une réalité

“In 1981, a 37-year-old Japanese factory worker, climbed over a safety
fence at a Kawasaki plant to carry out some maintenance work on a
robot. In his haste, he failed to switch the robot off properly. Unable
to sense him, the robot's powerful hydraulic arm accidentally pushed
the engineer into a grinding machine .2

“On July 21, 1984, a 34 year old die cast operator with 15 years
experience went into cardiopulmonary arrest-after-being pinned
between the right rear end of a hydraulic robot and a safety pole.”

“On June 8, 1999, a 23-year-old carousel operator was killed when his
foot tripped a light sensor causing a computer_controlled robotic
platform to come down from above, crushing his skull.”

“On January 19, 2001, a 29-year old male died from injuries sustained
when he was struck on the head by a cycling single-side gantry robot.”

du 1978 au 1987, au moins dix accidents mortels au Japon, causes par
des robots industriels



UEESSEE™ CAN/CSA-Z434-03

Robots industriels et systemes robotiques :
exigences génerales de sécurité

x « Cette norme énonce les exigences minimale relatives a la
fabrication [...], et a la formation du personnel afin de prévenir les
blessures et les accident et d’améliorer la séeurité du personnel qui
utilise des systemes robotiques. »

x « Avant de programmer un robot, le programmeur doit effectuer une
vérification visuelle du-robot et de ’espace protegeé pour s’assurer
gu’il n’y a pas de conditions susceptibles d’entrainer des
risques/phénomenes dangereux. »

x « L’utilisateur doit voir a ce que toute personne chargée de la
programmation, de I’apprentissage, de la conduite ou de I’entretien
des robots [...] soit formée-sur les questions de sécurité-concernant
les taches a exécuter. »



Dispositifs de sécurité au A-0610

&

clé captive

T

Interrupteurs a\ ><

.....

e

,,,,,,

Principaux
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Dangers potentiels

Ty

Trapping Points g\;
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Regles generales de sécurite

qﬁﬂ Training Maxims

. SI le robot ne bouge pas,
Ne pas assumer qu’il ne bougera pas.

. Si le robot répete une sequence,

Ne pas assumer gu’il va continuer a le faire.

. Maintenir du respect pource gu’est un
robot et ce gu’il peut faire.
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Regles essentielles de sécurite

ATTENTION : Voir les reales ge éCU gg%m

x Utilisation des robots par des personnes formees
x  Obtenir I'approbation écrite avant Putilisation
x Enlever les objets inutiles du périmetre (aucune chaise permis)

x Porte fermée = aucune personne a I’intérieur du périmetre

I
|
1
I
|
1
I
|
1
I
| x Une seule personne dans le périmetre-loersque le robot est vivant
' % Avoir le boitier activé dans e périmétre (si robot vivant)

| i L :

1 * Ne jamais utiliser les boutons de desserrage des freins

|

| x Etre pres d’un arrét d'urgence en mode auto

|

1

x QOpération du robot en état d’ébriéete = exclusion
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Regles de bonne conduite

Boitier accroché ou dans vos mains
(Ne pas les interchanger)

Inspecter le bon etat des équipements

Vérifier le fonctionnement des boutons d’arrét d'urgence
et de I’interrupteur d’homme-mort (gachette)

Veérifier les limites physiques sur Paxe #1

Réduire la vitesse a 30 % lors de la 1ere utilisation et
entre 30 et 100 % apres (commande VelSet)

Tester vos programmes a vitesse reduite
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Les modes de marches

x Mode de marche manuel
- Vitesse bridée a 250 mm/s

- Gachette reldchée = Moteurs hors puissance @ {E
Le voyant clignote a 1 Hz ;

- Gachette appuyée = Moteurs sous puissance v
Le voyant est allumé

x Mode de marche automatique

- Vitesse maximale
- Moteurs hors puissance \E
Le voyant est éteint

- Appui sur le bouton = Moteurs sous puissance v
Le voyant est allumé
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FlexPendant vs RobotStudio Online

Opérateurs Techniciens

Production- Maintenance-
Trajectoires Programmation
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FlexPendant vs RobotStudio Online

requests write access o this controlier,

Tap Grant to allow this, Deny o diallaw.

- 1
Y aiting for Grant From Operator

Y ait for the operator to arant your request on the
FlexPendant, or prezs Cancel,

Cancel
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Le FlexPendant Bouton poussoir

d’arrét d’urgence

4 touches
programmables

x Ecran LCD tactile,
7.7 pouce, 256
couleurs ; :

: : Joystick

x Configuration
droitier ou gaucher ; |

4 touches
d’exécution

x multi-langues ;
x Windows CE.NET ;
% VisualStudio.NET.

Gachette de
validation

(Homme mort)

« Enabling device »
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Le FlexPendant - La fenétre de démarrage

Acces aux
écrans de
dialogue opérateur

Acces au
menu ABB
(Fenétre de base)

Fenétre de l'opérateur
(ex : Ecran de bienvenue)

Barre des "taches"
(vues et applications
ouvertes)

Barre d'état
Acces aux archives

Acces a la barre d’outil rapide
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Le FlexPendant - La fenétre de base

Visualisation des
Entrées-Sorties ~|

Ecran de
Pilotage Manuel

Ecran de
Production

Editeur de /

programme

Editeur de

ABBI

Manuel

System1R_UPBS(FR-L-555894Y)

Moteurs désactivés
Arrété (Yitesse 100%)

'& HotEdit

ﬁ Entrées et sorties

(f% Pilotage manuel

% Fenétre de production
% Editeur de programme

Données du programme

b Sauveg. et restaurer < |

Etalonnage

f Panneau de commande

%‘j Journal des événements < ||

e Explorateur FlexPendant

e N
% Infos systéme

4 Déconnexion

Redémarrer
I

AN

X

—

Fur 1

données / A TF

Acces aux
différents

niveaux utilisateur

Ecrans ouverts

B

Acces aux differents
modes de redémarrage

Fermeture de la
fenétre affichée

Sauvegarde et

|_— rechargement

d’un backup

+— Archivage des

evenements

| Explorateur des unités

de mémoire

(hdOa et memory stick)
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Le FlexPendant - Barre d’état

Unités mécaniques :
- actives ou inactives,
- sélectionnée pour le pilotage manuel

eétat de fonctionnement

Mode de marche des robots Taches de mouvement :
/ exécutables ou pas
Ak 1b 1B Manuel ) Moteur®désactivés T ﬁg
Fm Y J [ % System2x1400et6600(FR-L-5.) ( ' Arrété (3 sur 3) (Vitesse 100%)
nom du Journal des événements - Commun
SyStéme aCtIf Tapez un message.puur I"ouwrir. :
Code Titre Date & heure 1a3surl ”l
@ 10012 Etat Arrét provoqué par une protec... 2006-02-06 15:14:53
@ 10011 FEtat Moteurs en marche 2006-02-06 15:14:52

A 50316 Fonction Absolute accuracy non act... 2006-02-06 15:14:52

Enreg. tous

il
. Supprimer Mettre a jour Voir
10LIEN. SOLIS




Le FlexPendant - Barre d’outil rapide

Manual
14_50048_49(USABBL

25 % 50 %6 100 %6
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Pilotage manuel
% Deux écrans pour sélectionner les principales conditions de mouvement

Fenétre de Pilotage Manuel ou Barre d’outil rapide

I:> rf% Pilotage manuel

ik 1D 0B Manuel Moteurs désactivés h-:i E’ E’
SiPlP “ C% System3R{FR-L-555894Y) Arrété (3 sur 3) (Vitesse 100-%) X
Lf% Pilotage manuel
—Appuyez sur une propriété pour la modifier ———Position
Unité mécanigue : ROB_1... i: 00 ©
Précision absolue :  Off 2: 0.0 ©
3 00 ©
Mode déplacement 1 Axes 1-3... ER 0.0 ©
Reéferentiel : Atelier O 0.0 ®
' O: 00 ©
Outil : tool0...
Repére objet : wobi0... Format de la position...
Charge utile : load0... ——— ——
— Directions du joystick
Blocage joystick : Aucun... @ [y @3
Incrément : Aucun,., 2 1 3 g
Aligner... Aller a... Activer...
Pilot
4 P e
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Pilotage manuel

% Position courante :
- 2 présentations différentes, suivant le mode de déplacement :

axe par axe, cartsésien.
— Position — Position
Coord, positions @ WorkObiject
1: -36,6 © X 7742 mm
2. 13,4 © Y -o71,4 mm
3: -10,3 © Z: 1094,1 mm
4 o4 0 ql: 0,41224
5: 35,8 © ou q2: 0,2 Position ——
oard, pasitons | Base
6: 9,7 ° qs: 08 x: 774,2 mm
q: -0,1 v -571,4 mm
Z. 10940 mm
Format de la position... Formatdela| 7. 151,9 o
EY: ol,2 ©
EX: -176,4 ©
s - . Format de la position...
x Deplacements du levier :

Directions du joystick Directions du joystick
Q@ & O ou Q &
2 1 3 — Directions du joystick x Y Z
Q@ © B

9 4 6




Pilotage manuel

x  Type de déplacement :

E(;% Pilotage manuel

( ik 1k I 1 Manuel < &
L" I' I' support_de_cours{FR-L-KBLH}

=2 Pilotage manuel

—Appuyez sur une propriété pour la modifier

Unité mécanique : ROB_1...
Précision absolue :  Off

Mode déplacement : Axes 1-3..:

Referentiel : Atelier...
Outil : prehenseur...
Repére objet : wobj0.

Charge utile : loado...
Blocage joysticl : Aucurt..,

Incrément : Aucun...

Aligner... Aller a...

» Pilotage

Sélect. un élément deNa liste. Pour le modifier maintenez le doigt appuye.

Linéaire  Reéorient. \

Aucun Horizontal Vertical Rotation

ROB_1

T préhens...

& wobi0

<< Afficher les détails

[ sélect. loutil actif
pistolet

|

prehenseur

=5 manuel
—_—

pistolet

tool0

Nom de |'outil

prehenseur

torcheXxX RAPID/T_ROB1 /user

Madule
RAPID/T_ROB1 fuser
RAPID,/T_ROB1 /user
RAPID/T_ROB1/BASE

torcheXXxX
tool0

47
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Pilotage manuel

x  Mouvements articulaires (axes 1, 2, 3) :

» Axel +

Axe 2 +

AL HR D | Manuel Moteurs a |'arrét ><
FRIAPIEP | system2(FR-L-KBLHYKS) Arrté (Vitesse 100%)
,:é Pilotage manuel
—Appuyez sur une propriété pour la modifier Position
Unité mécanique : ROB_1.., 1: 0.0 0
Précision absolue :  Off 2: 0.0 °
3: 0.0 ©
Mode de déplace...  Axes 1-3... 41 0.0 @
. . 5 0o o
Systéme de coord... Environnement... 6 0.0 ©
Qutil : tool0...
Repére objet : wobi0... Format de la position...
Charge utile : loado... —Directions du joystick
Verrou du joystick :  Aucun...
Incrément : Aucun..,
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Pilotage manuel

x  Mouvements articulaires (axes 4, 5, 6) :

Axe 5 -

Manuel Moteurs a l'arrét X
System2(FR-L-KBLHYKS) Arrété (Vitesse 100%)

Rire
Q—é Pilotage manuel
—Appuyez sur une propriété pour la modifier Position
Unité mécanique : ROB_1... 1: 0.0 ©
Précision absolue :  Off 2: 00 °
3: 0.0 ©
Mode de déplace...  Axes 4-6... s 0.0 ©
Systéme de coord Erwironnement ot 00 ©
6: 0.0 o©
Outil : tool0...
Repére objet : wobij0...
Charge utile : loado0...

Verrou du joystick :  Aucun...

Incrément : Aucun..,




Référentiels

* @

Outil I_iep. obj. Xt

Référentiel Poignet (tool0)

Xt

Référentiel Outil

Zt
Référentiel Piece

wr /n
\| > Xr

Référentiel Base

Yw Zp

Référentiel Piece
Yp

Référentiel
Atelier
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Modes de deplacements

x Mode articulaire (« Axes 1-3 » ou « Axes 3-6 ») :
- Grand déplacement du TCP ;
- Enlever I’erreur d’un dépassement.

x Mode Cartesien (« Linéaire » ou « Reorient. ») :
- Petit deplacement.

Axe 5 Directions du joystick Directions du joystick
ES YN Q@ & & @ &0
2 1 3 XY Z

Directions du joystick
Q@ © D
9 4 6




RobotStudio On

Etat des systémes connectés

line

Programme  Oulls  Fenétre  Aide

Navigateur
du projet

Prét

Welcome to RobotStudio

Your personal productivity tool

- CONNEXION D'UN CLIC

Pages de travail :
- page de démarrage,
- modules RAPID pour édition,
- configuration de la cellule.

sous forme de classeur.

- ABB SUR LE WEB Nam

: Générateur de SySteme
- DEMARRAGE BLancer e generateur de systeme
- UTILISATION DE L'AIDE
Vues robot
- LOGICIELS Dicréer une vue rohot
| _ CONTACTS 5 Quwrir les autres vues robot
- LICENCES Ouvrir une vue

Clabb\ REC5\Projet

robot réecente

lacement

# Timne:

bl Journal des actions

< ] i
i R&PID
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RobotStudio

x Base sur la technologie VirtualRobot, une
réplique exacte du logiciel qui fait
fonctionner les robots ABB.

x|l permet des simulations exactes en
utilisant les programmes et les fichiers de
configuration identiques a ceux utilisés
dans I’atelier.

//"' 'r‘é - )
f_ VIRTUJALLR o=oT))

=
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RobotStudio

x Modélisation d’une cellule

x Modélisation d’outils

x Programmation interactive
x Editeur RAPID
% Programmation MultiMove

Simulation




