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РОЗРОБКА АЛГОРИТММІЧНО-ФУНКЦІОНАЛЬНОЇ МОДЕЛІ РОБОТА 
МАНІПУЛЯТОРА НА БАЗІ ABB ROBOT STUDIO 

 
Бендеберя Марія Олександрівна 
Харківський національний університет радіоелектроніки 
Україна, 61166, Харків, пр. Науки 14 
Mail: bendeberia.mariia@nure.ua 
Анотація: Було розроблено віртуальну модель робота IRB 1200 з додаванням модуля 

маніпуляції та пересувною основою, а також програмний модуль контролю робота за 
алгоритмічною послідовністю, що дозволяє керувати заданими об’єктами без людського 
втручання. 

Ключові слова: програмний модуль, алгоритмічна послідовність, маніпуляційний модуль, 
робот IRB 1200, керування. 
 

DEVELOPMENT OF AN ALGORYTHMIC AND FUNCTIONAL MODEL OF A ROBOT 
MANIPULATOR BASED ON ABB ROBOT STUDIO PLATFORM 

 
Bendeberia Mariia Olexandrivna 
Kharkiv National University of Radio Electronics  
Ukraine, 61166, Kharkiv, Nauky av.,14 
Mail: mariia.bendeberia@nure.ua  
Annotation: A virtual model of the IRB 1200 robot was developed with addition of a 

manipulation module and a mobile base, as well as a software module for controlling the robot 
according to an algorithmic sequence, which allows controlling given objects without human 
intervention. 

Keywords: software module,  algorithmic sequence, manipulation module, IRB 1200 robot, 
control. 

 
На сьогодні Індустрія 4.0 набуває нових обертів і в багатьох підприємствах стає нагальним 

питанням автоматизація виробництва, введення робототехнічної сили в повсякденні процеси 
та покращення виробничого процесу шляхом пришвидшення і удосконалення якості. У цих 
питаннях яскравим прикладом є необхідність отримання малобюджетних та ефективних 
роботів або систем що зможуть адаптивно підлаштуватися до відповідного процесу і надати 
бажані результати. 

Створюючи робота дуже важливо врахувати його середовище майбутнього застосування, 
адже це прямим чином буде впливати на його морфологію. Важливо перед початком роботи 
визначитися із ідеєю застосування робота, спираючись на це, можна додавати необхідні 
структурні елементи які будуть підпорядковуватися під визначені рамки. Таким чином, нам 
важливо звертати увагу на поглиблене вивчення матеріалів та практичне дослідження 
основних складових робота.  

Базою будь-якого робота будуть : механічна структура, трансмісія, система приводу, 
сенсорна система, система керування, а також кінцеві елементи [1]. 

Розглянувши кожний із елементів базової побудови робота ми зможемо відтворити 
покроковий план щодо реалізації побудови системи. Таким чином, починаючи із механічної 
структури створення робота, звернемо увагу на те, що у данному підрозділі розглядаються 
лише первинні ротації та структурні видовження. Описуючи первинну модель необхідно 
відтворити її у плановому просторі із вказанням бажаних для нас елементів рухомості - 
вказуючи кількість подовжень та ротаційну градусну здатність [2]. Данні розрахунки нададуть 
нам можливість візуально усвідомити зони досяжності робота. У нашому випадку ми зможемо 



керуватися на модель робота  IRB 1200, враховуючи 3 основних видовження та 3 основні 
ротації, що розвинені на максимальну градусну досяжність у зоні здібності.  

 
Рисунок 1 - Приклад схематичного відображення системи 

 
Надалі розглянемо трансмісію. Наскільки ми знаємо, трансмісія допомагає нам розподіляти 

навантаження на рухові елементи для того щоб забезпечити оптимальні параметри руху для 
конкретного типу робота або завдання [3]. Таким чином трансмісії також допомагають нам 
контролювати перебіг рухів із кругового в лінійний або навпаки. В данному підрозділі ми 
маємо ознайомитися із можливими системами трансмісії роботів.  

 
 Таблиця 1 - Типи трансмісії 

Вхід-вихід Складові Переваги Недоліки 
Круговий - круговий Шестеренки 

Зубчатий ремінь 
Ланцюг 

Паралелограм 
 Кабель 

Високі пари 
Велика відстань 
Велика відстань 
- 
- 

Зазори 
- 
Шум 
Обмежений оберт 
Деформативність 

Круговий - лінійний Шнек 
Рухома шестерня 

Малі зазори 
Середні зазори 

Тертя 
Тертя 

Лінійний - круговий Паралельна артикуляція 
Шестерня 

- 
Середні зазори 

Важке керування 
Тертя 

 
Таким чином, проаналізувавши надану таблицю ми можемо зрозуміти, що надійнішим буде 

використання змішаної системи для робота, що буде перерозподіляти навантаження 
рівномірно. Якщо ми звернемо увагу на трансмісію обраної бази для нашого майбутнього 
робота, вона як раз відповідає нашим вимогам. 

Завдання приводів полягає у генеруванні рухів елементів робота згідно з командами, їх 
можна порівняти згідно наступним характеристикам: 

-потужність 
-керованість 
-вага і об’єм 
-точність 
-швидкість 
-технічне обслуговування  



-вартість  
Порівнюючи пневматичні приводи, у яких в двигунах обертовий рух вала досягається за 

допомогою повітря під тиском або на використанні циліндрів, поршні яких з’єднані з рейкою; 
гідроприводи, які використовують мінеральні масла під тиском та електроприводи, що мають 
двигуни постійного струму, двигуни змінного струму та крокові двигуни, можна сказати що 
серед усіх перелічених - електричні приводи є найбільш використовуваними та найбільш 
надійними [4]. Звичайно, ми можемо звернути увагу на те, що гідроприводи є більш точними 
та найкраще справляються із безперервним управлінням, що дозволяє їм здійснювати роботу 
під високим робочим тиском та розвивати більш високі сили, крутні моменти набагато легче 
чим наприклад у пневматичному приводі. Але варто звернути увагу і на те, що пневматичні та 
гідроприводи є набагато складнішими установками та вимагають додаткових систем 
охолодження, фільтрації, керування розподілом, що значно змінює відношення до системи та 
підвищує її вартість на декілька позицій у зв’язку із спеціальними умовами догляду. Тож, 
обираючи систему приводів я опираюся на електричні. 

Розглянемо датчики, що є невід’ємною частиною роботів, для легшого орієнтування у 
просторі та роботі з елементами. Датчики можна описати за наступними принципами: 

 
Таблиця 2 - Типи датчиків 
Виміри Типи датчиків 
Виявлення присутності -індуктивний датчик 

-капацитивний датчик 
-датчик Холла 
-датчик реле 
-оптичний датчик 
-ультразвуковий датчик 
-контактний данчик 

Аналогове положення -потенціометри 
-розв’язувальний датчик 
-синхронний датчик 
-ЛДПЗН 

Цифрова позиція -цифрові сенсори 
-абсолютні енкодери 
-інкрементальні енкодери 
-оптична лінійка 

Виміри швидкості -тахогенератор 
 

Таким чином ми виявляємо відповідність датчиків до обраної нами системи і призначимо 
відповідно роботу з ними.  

Для системи керування роботами у нашому випадку ми будемо використовувати спеціальну 
програму  - RobotStudio, яка також може бети переведена на програмний контролер, який у 
свою чергу буде виконувати задані команди. У цій програмі ми спроектуємо відповідні нам 
системи взаємозв’язку та розглянемо на окремому прикладі повну систему виконання 
процесів. 
 



 
Рисунок 2 – Симуляція роботи промислового робота 

 
До кінцевих елементів можуть входити додаткові насадки на кінцеві позиціювання роботів, 

що можуть варіюватися в залежності від робота, системи та можливостей проекту. У своїй 
роботі я розглянула можливість відтворювати нові кінцівки у створенному робочому 
середовищі для відтворення максимальних можливостей взаємодії системи управління 
роботами з поставленою задачею. Перед нами була поставлена задача з керування об’єктами 
та їх переміщенням, таким чином було обрано кінцівку - маніпулятор у вигляді клішень, що 
могли б з легкістю пересувати та контролювати об’єкти.  

ВИСНОВКИ. Як підсумок, можемо вказати, що при заданні правильного налаштування для 
робота ми підіб’ємо модель робота під створену нами ідею та посилимо необхідні для нас 
характеристики. В даній статті було проаналізовано і введене поняття адаптивного 
налаштування елементів робота, що заснований на адаптації системи робота до представлених 
умов. Також проведено аналіз використання різних складових роботизованих систем та 
роботів ABB на сучасному ринку. 
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