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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. 

Створення робота – це міждисциплінарний процес, який включає в себе розрахунки та 
аналізи засновані на вивченні механічної інженерії, електроніки, програмування, 
робототехніки та інших предметів. Важливо враховувати потреби та обмеження конкретного 
завдання, на якому базується створення робота, для досягнення бажаних результатів. Саме 
поняття індустріального робота у 1985 році описала Британська Асоціація Роботів (БАР), та 
зазначила, що промисловий робот – це програмований прилад який створений щоб 
здійснювати маніпуляцію та пересування певних об’єктів, інструментів або спеціальних 
мануфактурних елементів застосовуючи при цьому програмовані рухи розроблені за для 
досягнення поставлених задач [1]. На сьогодні роботи можуть виконувати багато різних 
функцій та можуть бути застосовані у більшості сфер нашого життя та побуту. Роботи можуть 
бути як запрограмовані на виконання певних дій, так і наділені штучним інтелектом за 
допомогою якого вже будуть надаватися команди та буде виконуватися опрацювання певних 
цілей та задач. В залежності обраної сфери в яку ми хочемо помістити роботизовану систему 
ми обираємо потрібні нам параметри та аналізуємо усі необхідні характеристики виробників 
щоб отримати бажаний результат.  



Удосконалений симулятор робототехніки починається із застосування фундаментальних 
рівнянь фізики. Наприклад, він може використовувати закони руху Ньютона, щоб визначити, 
як об'єкти рухаються за невеликий проміжок часу або тимчасовий крок. Він також може 
включати фізичні обмеження робота, наприклад, складатися з шарнірних з'єднань або 
нездатності проходити крізь інші об'єкти. 

Симулятори використовують різні методи для виявлення потенційних зіткнень між 
об'єктами, визначення точок контакту між об'єктами, що стикаються, і розрахунку сил або 
імпульсів, щоб запобігти проходженню об'єктів один через одного. Симулятори також можуть 
обчислювати сигнали датчиків, необхідні користувачеві, такі як моменти, що крутять, в 
суглобах робота або сили між захопленням робота і об'єктом. 

Користувач симулятора робототехніки зазвичай імпортує моделі робота, створені за 
допомогою комп'ютера, або імпортує, або генерує цікаві об'єкти для створення віртуальної 
сцени. Розробник може використовувати набір алгоритмів для планування завдань та руху, а 
потім прописувати керуючі сигнали для виконання цих планів. Це дозволяє роботу виконувати 
завдання та рухатися певним чином, наприклад, піднімати об'єкт та розміщувати його у 
заданому місці (рис. 1). 

 

 
Рисунок 1 – Симуляція роботи промислового робота 

 
Розробник може спостерігати за результатами планів та контролювати сигнали, а потім 

змінювати їх у міру потреби для забезпечення успіху. Нещодавно відбулося зрушення у бік 
методів, заснованих на машинному навчанні. Таким чином, замість того, щоб безпосередньо 
прописувати керуючі сигнали, користувач наказує бажану поведінку, наприклад, переміщення 
у певне місце без зіткнень. У цій ситуації алгоритм, керований даними, генерує сигнали, що 
управляють, на основі змодельованих сигналів датчиків робота. Ці алгоритми можуть 
включати імітаційне навчання, при якому людські демонстрації можуть служити орієнтиром, і 
навчання з підкріпленням, коли роботи вчаться поводитися за допомогою інтелектуального 
методу проб і помилок, швидко досягаючи багаторічного навчання з прискореним 
віртуальним досвідом. 

У своїй роботі я націлилися на організацію виробництва та розподільчого процесу, що не 
вимагає від робота бути наділеним штучним інтелектом чи виконувати багато функцій. 
Найкращими показниками будуть: низька ціна, легка вага, пересувна основа, стійкість та 
можливість оперувати великою вагою, маніпулятивні кінцівки для легшого виконання 
процесів. Також важливо зауважити що є 4 основні типи системного керування промисловими 
роботами до них належать: обмежене послідовне керування, керування з відтворенням, 
програмне керування та інтелектуальне керування [2]. Для організації систематичного 
пересування об’єктів з однієї площини на іншу достатньо буде програмного керування, що 



задовольняє умови створення циклічної системи задання алгоритмічного функціоналу. 
Задання програмного керування включає в себе створену заздалегідь програму для пристрою 
керування або пульту, що базується на створені ряду команд в певній послідовності що може 
бути основою як навколо предметів роботи, так і навколо предметної області на яку будуть 
розташовуватися деталі або об’єкти. Важливо розуміти, що коли задаються відповідні 
координати переміщень для технологічного процесу, можливо зазвичай змінювати цикли 
рухів або послідовність переміщення, позиційні данні залишаються незмінними при цьому. 
Переміщення між призначеними пунктами зазвичай регулюються фіксованими упорами, а 
швидкість виконання і дистанційне змінення – системами регулювання систем живлення 
приводів. Такий тип роботів може використовуватися в основному при компоновці деталей, 
розвантаженні – завантаженні, транспортних та складських роботах. Під параметри добре 
підходять роботизовані системи ABB.  

ABB Robotics, як один із провідних постачальників робототехніки та систем автоматизації 
машин, є єдиною компанією з комплексним та інтегрованим портфоліо, що охоплює роботи, 
AMR та рішення для автоматизації машин, розроблені та організовані спеціальним 
програмним забезпеченням [3]. Таким чином, використовуючи дане програмне забезпечення, 
можна не тільки налаштувати робота до відповідної середи функціювання заздалегідь, а й 
розробити експериментальні практики для відображення можливостей та контролю відповідно 
у віртуальній площині. Такий метод розробки дає нам можливість і на майбутнє у разі 
вдосконалення системи проводити досліди без втручання безпосередньо у систему робота.  

Варто зазначити, що при розробці робота важливо враховувати вихідний базис, враховуючи 
застосування програмного забезпечення ABB – RobotStudio, нам необхідно визначити на якій 
моделі буде засновано нашого робота, для цього нам варто скласти та проаналізувати таблицю 
моделей для того щоб з’ясувати яка із них підходить на більше.  

RobotStudio – програмне забезпечення для офлайн симуляцій роботи роботів, дозволяє 
відтворювати програмування використовуючи комп’ютер без зупинки роботи робота, а також 
здатна виконувати тренування, оптимізацію та програмування без втручання. Згодом лише 
оновити оптимізовані налаштування і відтворити хід роботи автоматично [4]. У цій програмі 
можна проводити інтеграції з будь-якою моделлю яка доступна у реальному часі, тож  за 
основу аналізу я взяла найменші початкові моделі – IRB 1090, IRB 1100, IRB 1200 (Табл. 1). 

 
Таблиця 1 – Аналіз моделей роботів ABB 
Характеристики\найменування IRB 1090 IRB 1100 IRB 1200 
Розміри робота 160*172 мм 160*172 мм 210*210 мм 
Вага робота 21 кг 21 кг 52 кг 
Вагова можливість підняття 3.5 кг 4 кг 5–7 кг 
Максимально досяжна дистанція 0.58 м 0.58 м 0.7 м 
Максимальна швидкість 
оперування 1 кг вантажу обхвату 
по колу 

0.76 с 0.42 с 0.4 с 

Кількість артикуляцій 6 6 6 
 
За даними таблиці можна сказати що не дивлячись на те, що модель IRB 1200 є більшою за 

розміром та важчою за моделі цієї категорії її характеристики дистанції, витримки та 
швидкості вражають, тож у порівнянні з іншими моделями, використання IRB 1200 є найбільш 
доречним. Таким чином, використовуючи цю модель як базу створення повноцінного робота з 
кінцівками для маніпуляції, пересувною основою та алгоритмічно–функціональним 
програмуванням є остаточним варіантом для подальшого створення та опрацювання. 

Звичайно, можна розглядати і більші форми, різні моделі роботів для того щоб 
опрацьовувати різні типи робіт, але при нашому запиті збірки та переміщення деталей, більші 
моделі не будуть використовувати своїх характеристики.   



Розглянувши модель робота IRB 1200 можемо виділити наступні ключові характеристики: 
цей робот може працювати з широким спектром застосувань, встановлюватися під будь–яким 
кутом, конструкція також включає безпечне планування для використання робота для роботи з 
харчовою продукцією, дана модель робота не має зміщення по другій осі, що призводить до 
довшого ходу ніж у інших малих роботів, що дозволяє також розміщувати робота ближче до 
продукції та забезпечувати більш компактну установку. Робочий діапазон робота можна 
побачити на Рис. 2, таким чином ми можемо побачити що для робота доступна повна 
оборотність як по осі х, так і по осі у (за винятком окремих зон зміни осі чи ротації). 

 

 
Рисунок 2 – Робочий діапазон робота IRB 1200 

 
ВИСНОВКИ. В даній статті було проаналізовано і введене поняття адаптивного 

алгоритмічного керування, що є таким типом керування, який заснований на адаптації систем 
контролю до представлених умов. Також проведено аналіз використання роботизованих 
систем та роботів ABB на сучасному ринку та проаналізована доцільність використання саме 
моделі IRB 1200 для сучасних виробництв і фабрик. 
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