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ASEA var inte först 1968!

Två typer var vanliga, alla var hydraulisk eller pneumatiskt drivna
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Drivsystem?
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Eldrift

• Tyst

• Litet effektbehov

Men …….

• Går det att lösa tekniskt?

•  Kraftelektronik?

• Elmotor?

• Utväxling rotation till linjär?

• Styrsystem?

Hydraulik

• Stor kraft

• Lätt att reglera

Men…….

• Effektkrävande

• Läcker olja

• Måste varmköras

• Slitage 
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Kraft till de elektriska servomotorerna?

Effekttransistorn

RCA lanserade 1967 världens första transistor som 
klarade mer än 1 A. RCA 2N3055, 15 A och 60 Volt.

1972 kunde därför ASEA använda den i sina 
likströmsdrivdon.

En teknisk förutsättning som gav IRB 6 dess 
världsledande mjuka och precisa rörelser.

https://upload.wikimedia.org/wikipedia/commons/thumb/f/f7/2N3055_RCA.JPG/220px-2N3055_RCA.JPG

https://en.wikipedia.org/wiki/File:2N3055_RCA.JPG
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Hydraulik – Stegmotor – (elektrisk) Likströmsmotor
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PCB motor – Rotorn en skiva med lågt tröghetsmoment. 

Konventionella servomotorer:  cylindrisk rotor,  längre, högre tröghet.

Elektrisk PCB motor (Konventionell motor)

ASEA valde därför...
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Utväxling 200 gånger i ett steg?
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Robot: 2 - 4 sek/varv 

Elmotor:  25 - 50 varv/sek 

Hur tekniskt lösa utväxlingen? 

Kompaktväxeln, kom omkring 1970, stor glappfri 
utväxling 

Lösning kompaktväxel (Harmonic Drive) …… och Kulskruvar.

Bygger på principen att ett tunt inre tandat rör deformeras av ”våggenerator” , det yttre fasta röret har färre tänder, 200 mot 201.
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Hjärnan i IRB 6 roboten

Mikroprocessorn Intel 8008
april 1972 , världens första 8 bitars

gjorde det möjligt att utveckla IRB6 med startbeslut juni 1972.

Kunde hantera villkorssatser (om A gäller så gör B, annars gör C).

Roboten var därmed i någon mening intelligent

Utan Intel 8008 hade det (nog) inte gått!
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Handleden behåller orienteringen vid robotens rörelser, drivmotorerna 

kan placeras vid kroppen.
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Den ”intelligenta” mekaniken,

Stomme i aluminium

Patent IRB 6, kraftöverföring till handleden med länkstänger.

Samma lösning som i 
gamla skrivbordslampor.
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Vad hände sedan? 
Familjen växer.

1975 IRB 60, världens första elektriska robot som hanterar 60 kg.

1978 IRB 60/punktsvets, världens första elektriska punktsvetsrobot.

1982 IRB 90, världens första elektriska 6-axliga punktsvetsrobot.

1984 IRB 1000, världens snabbaste 6-axliga robot.

1986, generationsskifte!

1986 IRB 2000, världens första robot med AC motorer.
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ABB/ASEA världsledande robotfamilj 1985
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ASEA var först att se och utnyttja den nya tekniken som möjliggjorde en intelligent elektrisk robot! 

IRB 6  IRB 60  IRB 90  IRB 1000
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Även intelligensen växer

1978 IRB  världens första robot med KÄNSEL! Roboten kan känna sig fram och anpassa 
hastighet och rörelsemönster. (Var ADAPTIV mot omgivningen.)

1979 IRB  blir världens första robot UPPKOPPLAD mot ett datornätverk. 

 Gjorde det möjligt att kundanpassa robotens rörelser till 1 000-tals varianter.

1981 IRB blir världens första robot med OLP ( Off-Line- Programming)

 Robotens instruktioner görs på en fristående PC och laddas senare in i roboten.

1982 S2 styrsystemet med enklare programmering.

 Joystick, dialogspråket ARLA – båda först i världen.

1983 IRB världens första SEENDE robot med integrerad gråskalesyn.
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Robotics växer också geografiskt
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Japan 1983
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Från pionjär 1974 till världsledande 1986
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Projektledare Björn Weichbrodt
och delar av återsamlade utvecklingsteamet 2023

ASEA/ABB  levererade  
totalt 7000 IRB 6. 

1974 - 1991
  Blev trendsättande och 

kopierades av många 
konkurrenter. 

“Världens första 
mikroprocessorstyrda 

elektriska robot.”
Projektet genomfördes av 
18 utvecklingsingenjörer 

på två år.
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Vad hände sedan?
IRB 6, världens första mikrodator styrda elektriska robot 

En ”intelligent mekanik” som löste begränsningarna i …….

- kraftelektroniken

- datorkapacitet (beräkningsförmågan)

1986

IRB 2000,  den ”obegränsade” roboten

Mekaniken kunde utformas fritt ………

- AC drift med ”obegränsad” effekt

- styrsystemet S4 med ”obegränsad” beräkningskapacitet (intelligens) 

Innovationer är fortfarande grunden 2024

ABB Robotics  fortfarande en ledare i branschen!
Tack!
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Projektläge april 1972, mycket öppet!
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IRB 6, oktober 1973

Första produktbroschyren
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Fokus på tekniska detaljer, men hur används den?
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Nyckelteknologier som möjliggjorde IRB 6
Antropomorfa* mekaniken,  höll handledsorienteringen konstant.

Gjorde att mikrodatorn inte behövde räkna så mycket.

Högeffekttransistorn för motorernas drivning.

Första effekttransistorn, 60 Volt 15 A, RCA 2N3055 kom 1967. 

Möjliggjorde snabb och precis reglering av axelmotorer.

Harmonic Drive, kompakt glappfri växellåda, hög utväxling i ett steg.

Gjorde att motorerna blev mindre då mindre krav på högt vridmoment.

Pannkaksmotorn, kompakt likströmsmotor, lågt tröghetsmoment. 

Gav snabb acceleration och retardation tack vare lite lagrad rörelseenergi.

Mikroprocessorn Intel 8008 som blev tillgänglig 1972.

Världens första 8 bitars mikroprocessor, lanserades april 1972.
* Antropomorf = människoliknande
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