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Ñaët vaán ñeà
Hieän nay, robot coâng nghieäp ñöôïc söû duïng 

trong nhieàu lónh vöïc: cheá taïo maùy, saûn xuaát theo 
daây chuyeàn töï ñoäng hoùa... Taïi Trung taâm Maùy gia 
toác 30MeV, caùc robot ñöôïc söû duïng ñeå thao taùc 
xöû lyù caùc bia ñaõ chieáu xaï vaø chia lieàu caùc döôïc 
chaát phoùng xaï. Quaù trình chia lieàu thuoác phoùng 
xaï ñoøi hoûi robot phaûi coù ñoä chính xaùc laëp cao. Ñoä 
chính xaùc laëp thaáp coù theå gaây ruûi ro ñoå, vôõ, phaùt 
taùn caùc chaát phoùng xaï ngoaøi khu vöïc kieåm soaùt. 
Vì vaäy, nghieân cöùu aûnh höôûng cuûa caùc bieán quaù 
trình ñeán ñoä chính xaùc laëp cuûa robot laø raát caàn 
thieát.

Ñoä chính xaùc laëp ñöôïc ñònh nghóa laø khaû naêng 
cuûa robot trôû laïi vò trí ñaït ñöôïc tröôùc ñoù trong 
khoâng gian laøm vieäc cuûa noù. Ñieàu naøy khaùc vôùi 
ñoä chính xaùc, laø khaû naêng robot ñi tôùi moät ñieåm 
ñaõ chæ ñònh trong khoâng gian laøm vieäc cuûa robot. 
Ñoä chính xaùc laëp vaø ñoä chính xaùc ñeàu chæ thò veà 
maët sai soá cuûa robot trong quaù trình laøm vieäc. 
Hình 1 minh hoïa veà ñoä chính xaùc vaø ñoä chính xaùc 
laëp cuûa robot [1]. 

Nghieân cöùu aûnh höôûng cuûa toác ñoä vaø taûi troïng 
tôùi ñoä chính xaùc laëp cuûa robot Staubli-TX40
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Ñoä chính xaùc laëp cuûa robot thöôøng bò aûnh höôûng bôûi caùc bieán quaù trình vaän haønh nhö: 
toác ñoä, taûi troïng, nhieät ñoä... Nghieân cöùu naøy taäp trung khaûo saùt aûnh höôûng cuûa toác ñoä 
vaø taûi troïng ôû ñieåm taùc ñoäng cuoái cuûa robot tôùi ñoä chính xaùc laëp. Keát quaû nghieân cöùu 
chæ ra raèng, toác ñoä vaø taûi troïng trong quaù trình laøm vieäc coù aûnh höôûng ñaùng keå tôùi ñoä 
chính xaùc laëp cuûa robot Staubli-TX40 6 baäc töï do, ñaëc bieät khi robot mang taûi vaø chaïy 
vôùi toác ñoä cao. Trong daûi toác ñoä töø 20% ñeán 60%, ñoä chính xaùc laëp oån ñònh vaø haàu nhö 
khoâng bò aûnh höôûng cuûa taûi troïng.

Töø khoùa: ñoä chính xaùc laëp, robot tx40, taûi troïng, toác ñoä. 

Study the effect of speed and 
payload on the repeatability of Robot 

Staubli-TX40
                                 

Summary

The repeatability of robot is often affected by 
process variables such as speed, payload, 

temperature… This study has investigated how 
process variables such as speed of the tool 
center and payload affect the repeatability. 

The results of the study show that: Speed and 
payload affect significantly the repeatability 
of six-degree robot Staubli-TX40, especially 

when it carries weight and runs at high speed. 
In the range of speed from 20% to 60%, the 
repeatability is stable and hardly affected by 

payload.
Keywords: repeatability, robot tx40, payload, 

speed.
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Ñoái töôïng vaø phöông phaùp nghieân cöùu
Ñoái töôïng nghieân cöùu: ñoä chính xaùc laëp cuûa 

robot Staubli-TX40 6 baäc töï do ñang ñöôïc söû duïng 
taïi Trung taâm Maùy gia toác 30MeV ñeå chia lieàu döôïc 
chaát phoùng xaï.

Phöông phaùp nghieân cöùu: phöông phaùp thöïc 
nghieäm bao goàm vieäc thieát keá heä thoáng ño, ño vaø xöû 
lyù soá lieäu thu ñöôïc theo tieâu chuaån ISO 9238 [2].

Phöông phaùp ño: phöông phaùp ño sai soá cuûa 
khoái laäp phöông gaén ôû ñaàu taùc ñoäng cuoái cuûa robot 
so vôùi khoái aâm baûn ñaët coá ñònh trong khoâng gian laøm 
vieäc cuûa robot (hình 2) [3].

Heä thoáng ño vaø phaàn meàm thu thaäp döõ lieäu: ñeå 
thöïc hieän ño ñoä chính xaùc laëp cuûa robot, nhoùm 
nghieân cöùu ñaõ thieát keá moät moät heä thoáng ño goàm: 

giaù aâm baûn boá trí caùc caûm bieán ñieän töø khoâng tieáp 
xuùc LD701-2/5; card ADC-12bits ñeå chuyeån tín hieäu 
ño ñöôïc töø caùc caûm bieán veà maùy tính; phaàn meàm 
ñieàu khieån ño vaø thu thaäp döõ lieäu (hình 3 vaø 4). 

Caùc böôùc tính toaùn giaù trò ñoä chính xaùc laëp:
Vôùi N laø soá laàn ño, vò trí yeâu caàu laø , 

vò trí ñaït ñöôïc laø .
Trong ñoù:        

Giaù trò trung bình:  

                             

Ñoä leäch chuaån:     

Hình 1: töông quan giöõa ñoä chính xaùc vaø ñoä chính xaùc laëp

Hình 2: phöông aùn söû duïng 6 caûm bieán 3-2-1

Hình 3: sô ñoà caáu truùc thöïc nghieäm

Hình 4: vò trí laép ñaët vaø giao dieän phaàn meàm
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Vaø ñoä laëp vò trí laø:   (*)

Keát quaû vaø thaûo luaän
Thöïc hieän ño ñoä chính xaùc laëp cho robot ôû caùc 

ñieàu kieän taûi troïng laø 0 g, 500 g vaø 1.000 g vôùi toác 
ñoä laàn löôït laø 5%, 20%, 40%, 60%, 80% vôùi soá laàn 
ño taïi moãi ñieåm laøm vieäc laø N = 20. Hình 5 trình baøy 
keát quaû ño ñöôïc veà ñoä chính xaùc laëp khi thay ñoåi taûi 
troïng vaø toác ñoä cuûa robot.

Caùc soá lieäu thöïc nghieäm thu ñöôïc chæ ra raèng: khi 
taêng toác ñoä töø 5% ñeán 80% thì giaù trò RPl taêng, ñieàu 
ñoù coù nghóa laø ñoä chính xaùc laëp cuûa robot giaûm; noùi 
caùch khaùc laø coù söï nghòch bieán giöõa toác ñoä vaø ñoä 
chính xaùc laëp. 

Khi robot khoâng mang taûi (taûi troïng 0 g), cho 
duø toác ñoä taêng leân ñeán 80% thì giaù trò RPl vaãn taêng 
khoâng ñaùng keå vaø ôû giaù trò thaáp nhaát so vôùi tröôøng 
hôïp robot coù mang taûi (taûi troïng 500 g vaø 1.000 
g). Coù theå khaúng ñònh raèng, robot mang taûi troïng 
caøng lôùn, toác ñoä caøng lôùn thì ñoä chính xaùc laëp caøng 
giaûm. Tuy nhieân, toác ñoä vaø taûi troïng aûnh höôûng tôùi 
ñoä chính xaùc laëp ôû möùc ñoä khaùc nhau. Cuï theå laø: toác 
ñoä ít aûnh höôûng tôùi ñoä chính xaùc laëp khi robot khoâng 
mang taûi, khi mang taûi vaø toác ñoä trong khoaûng 70-
80% thì ñoä chính xaùc laëp giaûm ñaùng keå.

Keát quaû thöïc nghieäm cuõng chæ ra raèng: ñoä chính 
xaùc laëp toát nhaát töông öùng vôùi giaù trò RPl = 0,0117 
mm khi robot khoâng mang taûi, toác ñoä 20% vaø keùm 
nhaát öùng vôùi RPl = 0,0205 mm  khi robot mang taûi 
500 g, toác ñoä 80%. Trong daûi toác ñoä töø 20% ñeán 
60%, ñoä chính xaùc laëp oån ñònh vaø haàu nhö khoâng 
bò aûnh höôûng cuûa taûi trong. Vì vaäy, ñeå ñaûm baûo ñoä 
chính xaùc laëp cao nhaát neân ñaët robot laøm vieäc ôû toác 
ñoä töø 20% ñeán 60%.

Keát luaän	
Toác ñoä vaø taûi troïng trong quaù trình laøm vieäc coù 

aûnh höôûng ñaùng keå tôùi ñoä chính xaùc laëp cuûa robot 
Staubli-TX40 6 baäc töï do, ñaëc bieät khi robot mang 
taûi vaø chaïy vôùi toác ñoä cao. Khi taêng taûi troïng vaø 
taêng toác ñoä cao khoaûng 80% thì ñoä chính xaùc laëp 
cuûa robot giaûm. Trong daûi toác ñoä töø 20% ñeán 60%, 
ñoä chính xaùc laëp oån ñònh vaø haàu nhö khoâng bò aûnh 
höôûng cuûa taûi troïng.

Heä thoáng ño ñöôïc söû duïng trong nghieân cöùu naøy 
coù theå söû duïng ñeå ño ñoä chính xaùc laëp cuûa nhieàu 
loaïi robot khaùc nhau. Keát quaû cuûa nghieân cöùu naøy 
cho pheùp toái öu vaän haønh robot chia lieàu döôïc chaát 
phoùng xaï taïi Trung taâm Maùy gia toác 30MeV n
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Hình 5: aûnh höôûng cuûa toác ñoä vaø taûi troïng tôùi ñoä chính xaùc laëp 
cuûa robot TX40


