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En tidsresa
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Google!

Search the web using Google!

Raknesticka, EIFyMa handboken, Raknesnurra, 6-siffriga tabeller.... gallde 1968.
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ASEA var inte forst 1968!

Tva typer var vanliga, alla var hydraulisk eller pneumatiskt drivna

CYTTHDERROORDT NATIR T T m———

ANTROPOMORFA KCORDINATER

Fordelar: 1&g vikt / krdver lig effekt
Lagt pris
Hog styvhet
Inga glidrSrelser

Inga exponerade ytor som m2ste skyddas
Ldtt utbyggbar till hdgre lyftkapacitet
Tar liten plats

Ldtt balansera f5r tyngdkrafter

Moduliserbar - med vinkelkompensation
som ASEA dr ensam om

Férdelar: Radial och vertikalkoordinaterna okopplade Férdelar: Ligre vikt &n cylinderkoordinater tar
- ldtt att sdka vertikalt liten plats

Liatt att tillverka
LEtt moduliserbar Ligre effektbehov #n cylinderkoordinater Alla drivpaket skyddade
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Hydraulik
e Stor kraft
e Latt att reglera

e Effektkravande
e Lacker olja
 Maste varmkoras

* Slitage

Drivsystem?

Eldrift
o Tyst
e Litet effektbehov

e @Gar det att I6sa tekniskt?
Kraftelektronik?

Elmotor?

Utvaxling rotation till linjar?

Styrsystem?




Kraft till de elektriska servomotorerna?

Effekttransistorn

RCA lanserade 1967 varldens forsta transistor som
klarade mer an 1 A. RCA 2N3055, 15 A och 60 Volt.

1972 kunde darfor ASEA anvanda den i sina
likstromsdrivdon.

En teknisk forutsattning som gav IRB 6 dess
varldsledande mjuka och precisa rorelser.
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https://en.wikipedia.org/wiki/File:2N3055_RCA.JPG

Hydraulik — Stegmotor — (elektrisk) Likstromsmotor

PCB motor — Rotorn en skiva med lagt troghetsmoment.
Konventionella servomotorer: cylindrisk rotor, langre, hogre troghet.

ASEA valde darfor...

Elektrisk PCB motor (Konventionell motor)

ROTATION
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Utvaxling 200 ganger i ett steg?

Losning kompaktvaxel (Harmonic Drive) ...... och Kulskruvar.

Robot: 2 - 4 sek/varv Circular Spline
Elmotor: 25 - 50 varv/sek

Hur tekniskt l6sa utvaxlingen?

Wave Generator

Kompaktvaxeln, kom omkring 1970, stor glappfri Flexspline
utvaxling
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Hjarnan i IRB 6 roboten

Mikroprocessorn Intel 8008
april 1972, varldens forsta 8 bitars

gjorde det mojligt att utveckla IRB6 med startbeslut juni 1972.

Kunde hantera villkorssatser (om A géller sa gor B, annars gor C).

Roboten var dirmed i nagon mening intelligent

Utan Intel 8008 hade det (nog) inte gatt!



Handleden behaller orienteringen vid robotens rorelser, drivmotorerna
kan placeras vid kroppen.

Patent IRB 6, kraftoverforing till handleden med linkstinger.

Den "intelligenta” mekaniken,
Stomme i aluminium

Samma losning somi
gamla skrivbordslampor.
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1975

1978

1982

1984

1986
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Vad hande sedan?

Familjen vaxer.

IRB 60, varldens forsta elektriska robot som hanterar 60 kg.

IRB 60/punktsvets, varldens forsta elektriska punktsvetsrobot.

IRB 90, varldens forsta elektriska 6-axliga punktsvetsrobot.

IRB 1000, varldens snabbaste 6-axliga robot.

1986, generationsskifte!

IRB 2000, varldens forsta robot med AC motorer.



ABB/ASEA viarldsledande robotfamilj 1985

ASEA var forst att se och utnyttja den nya tekniken som majliggjorde en intelligent elektrisk robot!

IRB 6 IRB 60 IRB 90 IRB 1000
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Aven intelligensen vixer

1978 IRB virldens férsta robot med KANSEL! Roboten kan kidnna sig fram och anpassa
hastighet och rorelsemonster. (Var ADAPTIV mot omgivningen.)

1979 IRB blir varldens forsta robot UPPKOPPLAD mot ett datornatverk.
Gjorde det maijligt att kundanpassa robotens rorelser till 1 000-tals varianter.

1981  IRB blir varldens forsta robot med OLP ( Off-Line- Programming)
Robotens instruktioner gors pa en fristaende PC och laddas senare in i roboten.

1982  S2 styrsystemet med enklare programmering.
Joystick, dialogspraket ARLA — bada forst i varlden.

1983 IRB varldens forsta SEENDE robot med integrerad graskalesyn.
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Japan 1983
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Robotics vaxer ocksa geografiskt




Fran pionjar 1974 till varldsledande 1986

Robotics Industry Market Share - Worldwide 1986

Company Total Market Share
Revenue MUSD by Revenue

ABB 190.0 11.2%
GMF 186.2 11.0%
Yaskawa 111.0 6.5%
Matsushita 100.0 5.9%
Cincinnati 79.7 4.7%
Kawasaki 76.0 4.5%
Toshiba 73.3 4.3%
Cloos 70.0 4.1%
Nachi 64.0 3.8%
Fanuc 60.0 3.5%
Unimation 51.8 3.0%
KUKA 50.0 2.9%
Hitachi 36.0 2 1%
Others 550.7

Total 1,698.7
Source: Dataquest 10/87




T’rojektledare Bjorn Weichbrodt

och delar av atersamlade utvecklingsteamet 2023

ASEA/ABB levererade
totalt 7000 IRB 6.
1974 - 1991

Blev trendsattande och
kopierades av manga
konkurrenter.
“Varldens forsta
mikroprocessorstyrda

elektriska robot.”
Projektet genomfordes av
18 utvecklingsingenjorer
pa tva ar.
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Vad hande sedan?

IRB 6, varldens forsta mikrodator styrda elektriska robot
En "intelligent mekanik” som I6ste begransningarnaii .......
- kraftelektroniken

- datorkapacitet (berakningsférmagan)

1986
IRB 2000, den "obegransade” roboten
Mekaniken kunde utformas fritt .........
- AC drift med "obegransad” effekt
- styrsystemet S4 med "obegransad” berakningskapacitet (intelligens)

Innovationer ar fortfarande grunden 2024

ABB Robotics fortfarande en ledare i branschen!
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Tack!






Projektlage april 1972, mycket oppet!

Om den uppstidllda wmdlsittningen uppnds blir ASEAs robotar
dverlidgsna dagens konkurrenter inom f6ljande omriden:

1. Funktionsmodulisering - resulterande i mycket fdrmin-
lig prisbild.

2. flexibilitet - genom modernt styrsystem.

3. DPrestanda - genom styvare cch littare mekaniskt system.

Alla alternativ i1l driv-, styr-, regler- och mekaniskt
system som beddmis rimliga har understkts.

En ny mekanisk systemuppbyggnad har valts, baserad p& antro-
pomorfa koordinater, som beddms ge visentliga fdrdelar.

Denr mekaniska konstruktionen medger en hig grad av modulise-
ring med bibehfllande av goda mekaniska prestanda.

Tvé typer av drivsystem, elektriski och elektrohydrauliskt,
har frackormit, Bida &r tekniskt acceptabla. Provning av béda
har p&birjats. Underlag for val av drivsystem planeras [Zre-
ligea 15 juni 1972.

Den mekaniska konstrukitionen medger senare inkorporering av
ABFAs nya hbgeffektsstegmotor. En framtida stegmotordriven
robot skulle kunna blil mycket atiraktiv badde fré&n pris- och
prestandssynpunkt.

Koordinatsystem

Drivsysten

Styrsytem

X1
X2

K3

D1
n2
D3
D4
D5

6

S1

52

53

(Cylinderkoordinater)
Antropomorfa koordinater

(Polira koordinater)

Likstromsmotordriit
Hydrauldrift
Stegmotordrift

(Linjir stegmotor)
(Linjdr induktionsmotor)

Pneumatik med mekaniska
stopp

ASEA digital elektronik
med minne

(K6pt minidator)

Sekvensden {elmekaniski
eller digital elektronik)




IRB 6, oktober 1973

Forsta produktbroschyren

©ABB
April 1,2025 Slide 19




- Fokus pa tekniska detaljer, men hur anvénds den?

o .

'y
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— Nyckelteknologier som mojliggjorde IRB 6

Antropomorfa* mekaniken, héll handledsorienteringen konstant.

Gjorde att mikrodatorn inte behdvde rakna sa mycket.

Hogeffekttransistorn for motorernas drivning.
Forsta effekttransistorn, 60 Volt 15 A, RCA 2N3055 kom 1967.

Mojliggjorde snabb och precis reglering av axelmotorer.

Harmonic Drive, kompakt glappfri vaxellada, hog utvaxling i ett steg.

Gjorde att motorerna blev mindre da mindre krav pa hogt vridmoment.

Pannkaksmotorn, kompakt likstromsmotor, |agt troghetsmoment.

Gav snabb acceleration och retardation tack vare lite lagrad rorelseenergi.

Mikroprocessorn Intel 8008 som blev tillginglig 1972.

Varldens forsta 8 bitars mikroprocessor, lanserades april 1972.

o Mtropomorf = manniskgliknande
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