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Solutions robotisées pour I'industrie

ABB Leader des technologies de pointe
Ekhi Laniesse, ingénieur robotique, ABB France
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Ce qui rend ABB Robotique unique

Notre offre compléte
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Périphériques Prestations de Service Cellules, fonctions robotique

Une seule marque, une offre compléte

©ABB
December 3, 2019 | sSlide 2

A\ R HR
D



La gamme robots

A

Enveloppe jusqu’a 4,2m

Charge jusqu’a 800 kg
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RobotStudio®

Un outil numérique pour votre application robotisée de la simulation a 'optimisation en passant
par la programmation

RobotStudio® pour la simulation et la
programmation online & offline

Utilisé pour la visualisation et la programmation des
robots ABB

= Valider un temps de cycle et une accessibilité a I'étape
de I'avant projet

= Vérifier les accessoires au stade de la conception

» Programmer les robots plus rapidement au
démarrage

= Modifier les programmes sans temps d'arrét au stade
de la production

» Optimisation et sauvegarde des programmes robots

Concevoir, Programmer, Optimiser
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RobotStudio®

OV EHd9 - @ = Demo AW Station - ABB RobotStudio 6.07.01 _ a X
Accueil  Modélisation | Simulation | Systémedecommande  RAPID  Add-ins @
i |
| p @
@ 5] Configuration simulation b M B KN @ Q/P J ‘ | Activé @ ﬂ
¢ | ﬂ e s L
Créer un jeu 2 Logique de station Lecture Pause Arréter Réinitialiser | Si Trace du Ch é Iy e S iezppa P I O
de collision | 4 Activer unités mécaniques  ~ X d'E/S Ccbo designal B Hist?Nque la simulation | application graphique I'enregistrement | I'ent:
‘ Collisions Configuration |  Commandes | Moniteur = Analyseur de signal | Vidéos =
[rajectoires &. [ Balises | ¥ x W Station:Vie: - o ) - T_ROB1/mPart -~ o
-zs- I ArcCEnd p36_2,p37_2,v100,sml,wdl,fine,tWeldGun\WObj:=Workobject_2; =
e Movel p33_2,v1008,210@,tleldGun\WObj:=Workobject_2;
» @y BinzelTool 1 MoveAbs] jt_2_2,vmax,fine,tWeldGun\WObj:=wobje;
b &Y IRB2600_12_165_01 199 ENDPROC
4 g IRBP_B250_D1000_M2009_REV1_01 200
(4l iens 201
de Workobiedt_T> 202 E PROC Intch_start()
203 DeactUnit STN1;
& MWorkobject 2> 204 ActUnit INTERCH;
Composants 205 MoveAbsJ jt_3,vmax,fine,tWeldGun\WObj:
P Assem1 206 DeactUnit INTERCH;
f Assem1_2 207 | ENDPROC
(¥ Fence 208
» P Fture 209 E PROC Intch_F_’th_l()
. Fodure_2 210 DeactUnit STN1;
b g Foture 211 ActUnit INTERCH;
¥ FlexPendant 212 MoveAbs] jt_3,vmax,fine,tWeldGun\WOb:
(@ Floor 213 MoveAbs] jt_4,vmax,fine,tWeldGun\WOb
fFMB_IrprS{l: 214 DeactUnit INTERCH;
> 3 Goup_250R 215 ENDPROC
216
Pedestal_h440
i Pedestal 217 ©  PROC Intch_Pth_2()
218 DeactUnit STN2;
219 ActUnit INTERCH;
220 MoveAbs] jt_5,vmax,fine,tWeldGun\WObj:=wobje;
5 221 MoveAbsJ jt_6,vmax,fine, tWeldGun\WObj:=wobje;
222 DeactUnit INTERCH;
223 ENDPROC
224
225 & PROC Intch()
226 Intch_Pth_1;
227 Intch_Pth_2;
228 ENDPROC
229
230 ENDMODULE v
\ N e
Journal | Veille de si i ¥ X
Afficher les messages de type :  Tous les messages T Heure Catégorie : Lo}
(i) IRB2600_AW (Station): 10053 - Fin de retour sur trajectoire 11/09/2018 09:34:16 Joumal des événements
(i) IRB2600_AW (Station): 10151 - Programme démaré: 11/08/2018 09:34:16 Joumal des événements
A\ IRB2600_AW (Station): 50501 - Mouvements courts 11/09/2018 09:34:17 Joumal des événements
(i) IRB2600_AW (Station): 10122 - Programme amété 11/09/2018 09:36:17 Joumal des événements
(i) Enregistrement automatique terminé. 11/09/2018 09:36:25 Général
(i) Capture d'écran enregistrée sous D:\EKHINIMAGE\Robot Studio 9-11.JPG 11/08/2018 09:37:30 Général
(i) Capture d'écran enregistrée sous D:\EKHINIMAGE \Robot Studio 9-11_1.JPG 11/09/2018 09:37:30 Général
(i) Impossible d'ajouter un point d'amét a cet emplacement. 11/09/2018 09:37:45 Général =

Temps de simulation : 113,85 || Niveau de sélection ~ Mode d'accrochage - | SCU: Station |[181954 4761 1227.86 | Etat du systéme de commande: 1/1
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RobotStudio® Virtual Commissioning

. . . o . Virtual HMI : Virtual Dri
Simulation et validation en virtuel et Virtual PLC irtual Drive

”

Commissioning = “mise en exploitation

Virtual =“simulation”

Ingénierie en avant projet

L. ) _ Virtual Robot —amE o | U s -
Jumeau numeérique de l'installation = B P Ay SmartComponens

—
\\ VIRTUWA HQEOT\/
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Virtual Commissioning

Why?
1Save time 1Reduce risk —i INncrease efficiency
TT— —_— o
~ =0 @ =lo
) o )
|———@ Simulate effortless @ Ensure quality

———@ Ease operator training

3D simulation in best-in-class tool RobotStudio

Debug realistic systems without real hardware Verify logic, detect errors, prove quality

——@ Accelerate commissioning ——@ Efficient re-use
Synchronized system integration using virtual time

——=@ Convince your customers

Same data in simulation, reality and across projects Create insight and trust with functional models



VR avec RobotStudio®

La réalité virtuelle dans Robotstudio ®

RobotStudio® compatible en natif

Il faut juste connecter un casque VR du
commerce

Compatible Oculus Rift, HTC Vive, Microsoft
Mixed Reality

Scenarii

* Formation opérateur

* Apprentissage de trajectoire

* Présentation client a I'échelle 1:1




VR Collaboratif avec RobotStudio®

Le meeting dans Robotstudio ®

Un hote et plusieurs participants
Utilise la plateforme ABB Ability™

Chacun peut annoter la 3D

Sauvegarde de la réunion sous forme de 3D
avec les annotations de tous les participants

Scenarii
* Formation opérateur
* Revue de conceptioninterne

* Validation avec le client final

= || Meetng

Your Name: Henrik (Host)

Provide this key to other participants
1o allow them to connect:
2d8c1c9dd414429bbd4b11d4 [Copy|

tation| |-2000.00 -2648.85 1097.37




Simulation avancée RobotStudio®

Logique de station et composants intelligents

!
E
Interactions et automatismes dans ‘

I’environnement 3D de la simulation

Capteurs
- Positionneur

- Actionneurs

- Flux de piéces

- Interactionen VR




Simulation avancée RobotStudio®

Simulation physique

Vd9-o-F- = TEst_Cable_Signaux - ABB RobotStudio 6.06 | | (&)

m Accuel  Modélisation | Simulation | Systéme de commande | RAPID  Add-ins | Afficher Modifier -~ @

F b Configuration simulation b lt N g] g”*: ) i VlAcive

a Logique de station 8 Configuration de signal

Créer un jeu Lecture Pause Arréier Réinitialiser Simulateur Trace du Chronométre | Analyseur ! Arreter 0
de collision | i Activer unités mécaniques |~ = N dES  CDO de signal 4 Historique 2 enregistrement  I'enregistrement
Collisionss & Configuration = Commandes s Moniteur Analyseur de signal Vidéos =
| mplantation | Trajectoires & | galises | = x || Analyseur de signal x | Configuration de signsl | = || TEst Cable signauxasficnerr x| B
5 TESt_Cable_Signaux’ 19/12/2017 144613 (125) + QAR A Wl
, , Mécanismes rzm @ - = =
. o . i
1§ IR84600_45_205_C_01 \ o=
- Géomeétrie de collision A pen \ / \
i Liens g0+ | / \ "
Composanis '\‘ / "‘
. 7 . f
i Fence 1460+ | / |
- Physique des matériaux -l \ ,r \ |
€™ PhysicsCable_1 Ly \ | \
| |
o, 7 @ Segment 1490 + | [
- Gravite | ‘|
1400 4 \ | |
7 o\ | | \
ES |
- Interférences entre les pieces wor y
1360 + \ | \
. . s . \ | \
- Liaisons mecaniques s S \
1320 ~/
\\
. o \
\ A
- Moteurs et actionneurs S
1280 + f ] ) t t t f + f {
C A bl 7 I t 3 4 5 6 7 8 ] 10 1 12
- ables elas ]ques Nom du signal Source Type dusignal Visible Couleur Ae  Units Min
Longueur Cables/PhysicsCable_1 Numérique I Gouche mm 129508 1
7 .
- Analyse des grandeurs mécaniques
< 1 ,
Journal | veille de simulation | s x
Afficher les messages de type Tous les messages < Heure Catégorie &
i) Systeme] (Station). 10122 - Programme arété 19/12/2017 144643 Joumal des événements
i) Enregistreur : Créé C\Users\FRGUPRA\Videos\RobotStudio 12-19_1 Mp4 19/12/2017 14:46:44 Général =
i) Enregistreur : abandon de 49% de tous les repéres. Envisagez de réduie lafréquence de rafraichissementet/ oula résolufi..  19/12(2017 144644 Général ‘5‘
Temps de simulation : 12,55 ‘ Niveau de sélection ~ Mode d'accrochage ~ | SCU: Station |/1030.00 -1978.50 1580.28
— — - E _— T m —— i = m T

ﬂ
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Simulation et Réalité
Collision Avoidance "Prédiction de collision”

Event Log - Event Message

Event Message 50431

Predicted Collision

2018-09-06 09:32:08

Description
Predicted a collision between objects 'ROB_1_Link4" and 'ROB_2_Link6'.

Consequences
The robots stop immediately.

Probable causes

RobotWare has predicted that one or more robots are about tggv
Actions

Next Previous 0K
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