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1.- Caracteristicas Robot ABB IRB120

IRB 120

Specification

Working range at wrist center & load diagram

Variants

Reach Payload Armload

IRB 120-3/0.6

580 mm 3kg (4kg)* i0.3kg

Features

Integrated signal supply

10 signals on wrist

Integrated air supply

4 air on wrist (5 bar)

Position repeatability 0.01 mm
Robot mounting Any angle
Degree of protection IP30

Controllers IRC5 Compact / IRC5 Single cabinet
Movement
Axis movements Working range Maximum speed
IRB120 :IRB 120T

Axis 1 Rotation +165° to -166° 250 °/s 250 °/s
Axis 2 Arm +110° to -110° 250 °/s 250 °/s
Axis 3 Arm +70° to-110° 250 °/s 250 °/s
Axis 4 Wrist +160° to -160° 320 °/s 420 °/s
Axis 5 Bend +120° to -120° 320 °/s 590 °/s
Axis 6 Turn +400° to -400° 420 °/s 600 °/s
Performance

IRB 120 IRB 120T
1 kg picking cycle
25 x 300 x 256 mm 0.58s 0.52s
25 x 300 x 25 with 092s 0.69 s
180° axis 6 reorientation
Acceleration time 0-1 m/s { 0.07 s 0.07 s

Electrical connections

Supply voltage

200-600 V, 50/60 Hz

Rated power

Transformer rating 3.0 kVA
Power consumption 0.25 kW
Physical

Dimension robot base 180 x 180 mm
Dimension robot height 700 mm
Weight 25 kg

Environment

Ambient temperature for Robot manipulator:

During operation

15°C (41°F) to +45°C (122°F)

Relative transportation and storage

“95°C (-18°F) to +65°C (131°F)

For short periods

up to +70°C (168°F)

Relative humidity

Max 95%

Options Clean Room ISO class 5 s
(certified by IPA)*™*

Noise level Max 70 dB (A)
Safety and emergency stops

Safety 2-channel safety circuits supervision
3-position enabling device

Emission EMC/EMI-shielded

* With vertical wrist

** 180 class 4 can be reached under certain conditions
Data and dimensions may be changed without notice

www.abb.com/robotics
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Figura 1.1. Caracteristicas IRB120

© Copyright ABB Robotics. ROBO149EN_D May 2012
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2.- Imagenes

2.1.- Gamepad por bluetooth

2.1.1. Desincronizar gamepad

* Ajustes

CONEXIONES INALAMBRICAS Y REDES

< Wi-Fi
Bluetooth
(Y Uso de datos

Mas...

Figura 2.1. Ajustes conexiones

* Bluetooth sl BUSCAR DISPOSITIVOS

Nexus 7

Visible para dispositivos Bluetooth cercanos

DISPOSITIVOS SINCRONIZADOS

ipega media gamepad controller

Conectado

Figura 2.2. Ajustes Bluetooth

<* Dispositivo Bluetooth sincronizado

Cambiar nombre

ipega media gamepad controller

Desincronizar

PERFILES

Dispositivo de entrada
Conectado a dispositivo de entrada

Figura 2.3. Desincronizar dispositivo

CONTROL REMOTO DEL ROBOT ABB IRB120 POR TECNOLOGIWIFI
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2.1.2. Vincular gamepad

* Ajustes

CONEXIONES INALAMBRICAS Y REDES

< Wi-Fi
Bluetooth
(3 Uso de datos

Mas...

Figura 2.4. Ajustes conexiones

* Bluetooth sl BUSCAR DISPOSITIVOS

Nexus 7

Visible para dispositivos Bluetooth cercanos

DISPOSITIVOS DISPONIBLES

ipega media gamepad controller

Figura 2.5. Buscar dispositivos

* Bluetooth

Nexus 7

~  Visible para dispositivos Bluetooth cercanos

DISPOSITIVOS DISPONIBLES

=== ipega media gamepad controller

Figura 2.6. Buscando dispositivos

CONTROL REMOTO DEL ROBOT ABB IRB120 POR TECNOLOGIWIFI Péagina 6
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* Bluetooth sf BUSCAR DISPOSITIVOS

Nexus 7

Visible para dispositivos Bluetooth cercanos

DISPOSITIVOS DISPONIBLES

Figura 2.7. Vinculando dispositivo

* Bluetooth sf BUSCAR DISPOSITIVOS

Nexus 7
Visible para dispositivos Bluetooth cercanos

DISPOSITIVOS SINCRONIZADOS

Figura 2.8. Estableciendo conexion

* Bluetooth sl BUSCAR DISPOSITIVOS

Nexus 7

Visible para dispositivos Bluetooth cercanos

DISPOSITIVOS SINCRONIZADOS

ipega media gamepad controller
Conectado

Figura 2.9. Dispositivo conectado

CONTROL REMOTO DEL ROBOT ABB IRB120 POR TECNOLOGIWIFI Pégina 7
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2.2.- Ajustes teclado

* Ajustes * Idioma e introducci6n de texto

CONEXIONES INALAMBRICAS Y REDES Idioma

Espafiol

F WiFi

Bluetooth ¥ Corrector ortografico

O Uso de datos Diccionario personal

Mas. TECLADO Y METODOS DE INTRODUCCION

DISPOSITIVO ermiinado

Teclado d
€ sonido

Teclado de Google
paiol

4} Pantalla

£ Almacenamiento Dictado por voz de Google

W Bateria Google Hindi Input

B Aplicaciones
Google Pinyin Input
2 Usuarios

PERSONAL iWnn IME
9 Ubicacion

Método de entrada coreano de Google
& Seguridad

) ., TECLADO FiSico
B idioma e introduccién de texto

ipega media gamepad controller
9 Copia de seguridad Espafiol - Teclado de Android

CUENTAS Correccién automética

Figura 2.10. Ajustes Figura 2.11. Idioma Figura2.1 2. Predeterminado

Hardware

Hardware
Teclax -

Teclado fisico

espanol espanol

Teclado de Google Teclado de Google

Configurar métodos de entrada

Figura 2.13. Método de entrada Figura 2.14. Teclado fisico-No

CONTROL REMOTO DEL ROBOT ABB IRB120 POR TECNOLOGIWIFI Pégina 8
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2.3.- Pantallas aplicacion Android

2.3.1.- Pantalla principal

[ Robotwidroid

Acerca de

Figura 2.15. Pantalla inicio

Acerca de

Esta aplicacion ha sido creada por,

José M? Fernandez Sanmiguel

como Trabajo de Fin de Grado para la titulacion de,
Grado de Ingenieria Electrénica Industrial y Automética
en la Universidad de VIC

Figura 2.17. Acerca de

| Conectar

Info Aplicacion

Elegir pantalla

Conectar/Desconectar
Mover X-Y-Z

Mover Ejes

Dibujar Pizarra

Info teclado

Info mando

Figura 2.16. Men( inic o

Pantalla Conexion Robot

- Deben introducirse la IP y PUERTO del robot donde se
realizara la conexién

- Estos datos tienen que estar configurados en el programa del
Robot

- Una vez realizada la conexion, sera posible mover el robot, a
través de las distintas pantallas

- Para pasar a otra pantalla, es posible usar el menu 'Pantallas’,
o deslizar el dedo horizontalmente por la pantalla

Atencion! Si no se realiza la conexién, podria no responder
correctamente la aplicacion

Figura 2.18. Info pantallac  onexién

CONTROL REMOTO DEL ROBOT ABB IRB120 POR TECNOLOGIWIFI Pégina 9
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Pantalla Mover X, Y, Z

- Esta pantalla permite enviar datos de posicioén y orientacién a
ELELEIEITNIEN

- Una serie de botones y campos de entrada de datos, permiten
mover y reorientar manualmente el robot.

- También es posible enviar al robot a la posicion de reposo,
obtener la posicion y orientacién de las herramientas e
inicializar su orientacion.

- Es posible realizar estas operaciones mediante el teclado
externo y/o el mando gamepad

- Consultar la guia rapida de configuracion de los accesorios a
través de este menu.

- Para pasar a otra pantalla, es posible usar el ment 'Pantallas’,
o deslizar el dedo horizontalmente por la pantalla

Volver

Figura 2.19. Info pantalla Mover XYZ

Pantalla Dibujar Pizarra
- Permite mover manualmente al robot tocando la pantalla.

- Unos campos de entrada de datos permiten determinar el
espacio de trabajo del robot.

- Un botén permite establecer el 4rea de trabajo en la pantalla
para mover el robot

- Es posible mover el robot inclinando la pantalla en los ejes x e

y, a través de otro botén que activa la lectura del acelerémetro.

- Para pasar a otra pantalla, es posible usar el menu opciones,
o deslizar el dedo horizontalmente en la pantalla.

- Esta pantalla esta disefiada para operar de forma tactil, por lo
que no se han configurado los accesorios externos. Pero es
posible utilizar el Touchpad' del teclado externo para mover el
robot

Volver

Figura 2.21. Info pantalla Dibujar Pizarra

CONTROL REMOTO DEL ROBOT ABB IRB120 POR TECNOLOGIWIFI

ANEXO FIGURAS
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Pantalla Mover Ejes

na serie de botones y campos de entrada de datos, permiten
variar manualmente los ejes del robot

- También es posible enviar al robot a la posicion de reposo y
obtener el valor que tienen los ejes en el momento de hacer la
peticion

- Es posible realizar estas operaciones mediante el teclado
externo y/o el mando gamepad

- Consultar la guia rapida de configuracion de los accesorios a
través de este menu

- Para pasar a otra pantalla, es posible usar el ment 'Pantallas’,
o deslizar el dedo horizontalmente por la pantalla

Figura 2.20. Inf o pantalla Mover Ejes

- ENTER: Conectar/Desconectar. Envia la posicion o los ejes.
- 0: Mueve al robot a la posicion de reposo.
- Nimeros 1 a 6: Selecciona el eje que se quiere mover con las

EENETGEVELET)

- E: Pantalla Mover ejes
- G: Obtiene los datos de la posicion, orientacion de la

herramienta o los ejes del robot
- H: Envia la orientacién de la herramienta

- M: Pantalla Mover XYZ
- P: Pantalla Dibuja pizarra.

- R, B, V: Herramientas Rotulador,Boli,Ventosa. Cambi

- F1, F2, F3: Incremento 0.5, 1, 5. Cambian con n° 8
- DELETE: Reorientar o mover herramienta

Para reorientar, presionar DELETE seguidode X,Y o Z

* X: Bloquea la coordenada X. Con las flechas mueveen Yy Z

*Y: Bloquea la coordenada Y. Con las flechas mueve en Xy Z

* Z: Bloquea la coordenada Z. Con las flechas mueve en X e Y
- ESPACIO: Inicializa la orientacién de la herramienta

- ESC: Salir en pantalla Conexién Robot. En otra pantalla, pasa a
Conexién Robot

OUCHPAD: Puede ser utilizado como un ratén. En la pantalla de
Dibujar pizarra se puede usar para mover el robot

Figura 2.22. Info Teclado

Pégina 10
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TECLAS TECLAS
OIECCION  MULTIMEDIA

- A + HOME: Para vincular por bluetooth.
- SELECT: Cambiar entre Reorientacién y Movimiento XYZ
- START: Conectar/Desconectar. Envia la posicién o los ejes.
- JOYSTICK IZQUIERDO:
* Mueve en coordenadas X e Y. Mueve ejes 1y 2
* Presionando: Obtiene la posicién en XYZ o los ejes del Robot
- JOYSTICK DERECHO

* Arriba y abajo mueve coordenada Z. Mueve ejes 3y 4.
* Presionando, mueve a la posicién de reposo.
- TECLAS DIRECCION: Mueve ejes 5y 6.
- TECLAS FUNCION MULTIMEDIA:
* Tecla “" En la pantalla Conexién Robot pasa a la de Inicio
* RETRASAR: Pantalla Conexién Robot
* PAUSE: Pantalla Mover XYZ
* ADELANTAR: Pantalla Mover ejes.
* Tecla “+": Pantalla Dibuja pizarra
- R1: Cambia el incremento
- R2: Envia la orientacion de la herramienta
- L1: Cambia la Herramienta
- L2: Inicializa la orientacién de la herramienta.
- Para introducir nimeros: Se desconectara por completo el Robot

*X (1),A(2),B(3), Y (4), L2 (5), R2 (6), L1 (7), R1 (8) Estas seguro?

* Presionando: Joystick izquierdo (9). Joystick derecho (0)

* Mover Joystick izquierdo: Desplazamiento entre las casillas “
Aceptar Cancelar

Figura 2.23. Info Mando Figura 2.24. Salir aplicaciéon

2.3.2.- Mensajes

Error en la entrada de datos

Figura 2.25. Error en la entrada de datos

CONTROL REMOTO DEL ROBOT ABB IRB120 POR TECNOLOGIWIFI Péagina 11
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2.3.3.- Conexidén/desconexion

Desconectar
Conexién OK

IP Robot: IP Robot: IP Robot 10.1.107.15

Puerto Robot: _ Puerto Robot: 12345 Puerto Robot: 12345

m Pantallas m Pantallas m Pantallas

Figura 2.26. Pantalla conexién Figura 2.27. Falloc  onexion Figura 2.28. Conexion con éxito

Puerto Robot: 12345 Puerto Robot: 12345

m Pantallas m Pantallas

Elegir pantalla

Mover X-Y-Z

Mover Ejes

Dibujar Pizarra

Figura 2.29. MenU pantallas Figura 2.30. Mensaje Figura 2.31. Desconectado
desconectar antes de salir

CONTROL REMOTO DEL ROBOT ABB IRB120 POR TECNOLOGIWIFI Péagina 12
ANEXO FIGURAS



TRABAJO FIN DE GRADO

2.3.4.- Mover XYZ

® ) TCP_Rotulador ®) Incremento 0.5

TCP_Boli Incremento 1

TCP_Ventosa Incremento 5

o amienta - -
Coordenada X: .
Coordenada Y: -

Coordenada Z:

Velocidad:

Enviar coordenadas x-y-z y velocidad
Guardar datos

Inicializar orientacion herramienta
Obtener posicion Robot

Figura 2.32. Pantalla Mover XYZ. Coordenadas

Elegir pantalla

Conectar/Desconectar
Mover Ejes

Dibujar Pizarra

Figura 2.34. MenU Pantalla Mover XYZ

José M2 Fernandez Sanmiguel

@ Conexion OK

® ) TCP_Rotulador

Pantallas

® ) Incremento 0.5

TCP_Boli Incremento 1

TCP_Ventosa Incremento 5

v| EULER X: -
v|EULERY: - -
v| EULER Z: -

Velocidad:

Enviar coordenadas x-y-z y velocidad
Guardar datos

Posicion reposo, ejes a cero
Inicializar orientacion herramienta
Obtener posicion Robot

Figura2 .33. Pantalla Mover XYZ. Reorientar

@ Conexiéon OK

® ) TCP_Rotulador

Pantallas

*® ) Incremento 0.5

TCP_Boli Incremento 1

TCP_Ventosa Incremento 5

Orientacion
El

Coordenada Z:

Velocidad:

Enviar coordenadas x-y-z y velocidad .m
Guardar datos
m- N reposo, ejes a cer
m orientacién herra M

Lay 6n del Rotula mm, 109mm, 740mm
La orientacion del Rotulade 0°

Figura 2.35. Obte niendo posicion y orientacion
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2.3.5.- Mover Ejes

@ Conexiéon OK Pantallas @ Conexion OK Pantallas
® ) TCP_Rotulador Incremento 0.5 ® ) TCP_Rotulador ® ) Incremento 0.5

TCP_Boli Incremento 1 TCP_Boli Incremento 1

TCP_Ventosa Incremento 5 TCP_Ventosa Incremento 5
Eje 1: Eje 1:
Eje 2: Eje 2:
Eje 3: Eje 3:

Eje 5: Eje 5:
Eje 6: Eje 6:

Velocidad: Velocidad:

-

-

- K
Eje 4: _— Eje 4 E3

-

-

Enviar grados ejes y velocidad Enviar grados ejes y velocidad
Guardar datos. Guardar datos.

Posicion reposo, ejes a cero Posicion reposo, ejes a cero

Obtener grados ejes Robot Obtener grados ejes Robot

Los ejes del robot sor:49°,-13°, 42°,-35°,21°,-93°

Figura 2.36. Pantalla Mover Ejes Figura 2.37. Obteniendo ejes

Elegir pantalla

Conectar/Desconectar

Mover X-Y-Z

Dibujar Pizarra

Figura 2.38. Menu Pantalla Mover Ejes

CONTROL REMOTO DEL ROBOT ABB IRB120 POR TECNOLOGIWIFI Péagina 14
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2.3.6.- Dibujar pizarra

Conexién OK Coordenada Robot
Robot (X,Y) Robot (X,Y): rotulador:

Figura 2.39. Pantalla Dibujar Pizarra

Establecer area de trabajo

Figura 2.40. Establecer area trabajo

Pincha en el origen pizarra cercano al robot

Figura 2.41. Estableciendo area trabajo-Primer punto

CONTROL REMOTO DEL ROBOT ABB IRB120 POR TECNOLOGIWIFI Pagina 15
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Pincha en el final pizarra lejano al robot

Figura 2.42. Estableciendo area trabajo-Segundo pun to

Vuelve a establecer el drea de la Tablet

Figura 2.43. Volver a establecer area trabajo

Altura n Establecer Pizarra
rotulador:

Figura 2.44. Area trabajo establecida

CONTROL REMOTO DEL ROBOT ABB IRB120 POR TECNOLOGIWIFI Péagina 16
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Elegir pantalla

Conectar/Desconectar

Mover X-Y-Z

Mover Ejes

Figura 2.45. Menu pantalla Dibujar Pizarra

Fin Pizarra Altura .
Establ: Pi
Robot (X,Y): rotulador: n

Figura 2.46. Usando sensores Tablet
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