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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest monolityczny reduktor ograniczonego ruchu katowego, przezna-
czony do manipulatoréw wykonujgcych mikroruchy.

Manipulatory wykonujgce mikroruchy wykorzystywane sg do prac mikroskopowych w réznych
dziedzinach nauki i techniki, w tym w szczegélnosSci w biologii, medycynie, elektronice czy mikromecha-
nice. Gtéwnym problemem w konstrukcji mikromanipulatoréw jest zapewnienie powtarzalnosci precyziji
ruchu takiego urzadzenia. Precyzja ta zalezy m.in. od luzéw w przegubach, temperatury, tarcia, drgan
czy przyjetego sposobu sterowania.

Redukcje ruchu kagtowego o niewielkim zakresie, z wykorzystaniem mechanizméw dzwigniowych,
mozna zrealizowac¢ przez uktad zawierajgcy dzwignie dwu lub jednostronng. Rozwigzanie to charakte-
ryzuje sie praktycznie statym przetozeniem jednak, bez mozliwosci jego zmiany dla konstrukcji monoli-
tycznych.

Innym znanym rozwigzaniem jest czworobok przegubowy pracujgcy w poblizu potozenia osobli-
wego. Warto$é przetozenia reduktora opartego na czworoboku zalezy od tego jak blisko potozenia oso-
bliwego znajduje sie czworobok i moze osiggaé duze wartosci jednak jest zmienne w realizowanym
zakresie pracy.

Znanym rozwigzaniem mechanizmu manipulatora do realizacji mikroruchéw jest mechanizm mo-
nolityczny, sktadajgcy sie z jednego lub wiekszej ilosci elementdéw potgczonych sztywno ze sobg. Ruch
w takim mechanizmie polega na odksztatceniu w przewezeniach, ktére pracujg, w zaleznosci od
ksztattu, podobnie jak przeguby obrotowe lub kuliste. Maksymalny zakres ruchu w przewezeniu jest
ograniczony wykorzystywaniem odksztatcen w zakresie sprezystym materiatu. Podstawowg zaletg me-
chanizméw monolitycznych jest brak luzéw, co pozytywnie wptywa na dokfadno$¢ pracy urzadzenia.
Przyktadem takiego manipulatora do realizacji mikroruchéw jest znana konstrukcja monolityczna, ktérej
gtbwnym elementem jest szeScian, wykonujacy przemieszczenia w trzech prostopadtych kierunkach.
Szescian poprzez dwanascie tgcznikdw jest podtgczony do trzech napedéw piezoelektrycznych. Ruch
napedéw deformuje tgczniki, powodujgc planowane przemieszczenie wierzchotkéw szescianu.

Innym znanym rozwigzaniem jest monolityczny manipulator do realizacji mikroruchéw, ujawniony
w opisie wynalazku SU590536 (A1). Skfada sie on z ptaskiej platformy pozycjonowanej przez trzy ela-
styczne elementy, przy czym kazdy z nich poruszany jest przez naped krzywkowy. Jeden naped stuzy
do wstepnej regulacji ustawienia, zas dwa pozostate stuzg do przemieszczania punktu obserwac;ji
w ptaszczyznie.

Celem wynalazku jest stworzenie monolitycznego reduktora ograniczonego ruchu kgtowego,
o niewielkich wymiarach gabarytowych. Ponadto dodatkowym celem jest aby monolityczny reduktor
ograniczonego ruchu katowego miat znaczne, nastawialne, a jednoczes$nie jak najbardziej zblizone do
statego, przefozenie.

Monolityczny reduktor ograniczonego ruchu kgtowego wedtug wynalazku zawierajacy ruchome
ogniwa i przewezenia, charakteryzuje sie tym, ze wejsciowe ogniwo reduktora, na ktérego jednym koncu
znajduje sie ustalone pierwsze przewezenie reduktora, drugim koncem jest potgczone drugim przewe-
zeniem reduktora z ruchomym tgcznikiem reduktora. Ruchomy tgcznik reduktora jest potgczony z trze-
cim przewezeniem reduktora, ktére z kolei potgczone jest z ruchomym ogniwem wyj$ciowym reduktora.
Ruchome ogniwo wyjsciowe reduktora jest natomiast potgczone czwartym przewezeniem reduktora
z nieruchomg podstawg reduktora. Z kolei z ruchomym ogniwem wejSciowym reduktora za pomocg
pierwszego przewezenia reduktora potgczone jest ruchome ogniwo nastawcze reduktora, ktére jest po-
faczone pigtym przewezeniem reduktora z podstawg reduktora.

Katowy ruch roboczy monolitycznego reduktora ograniczonego ruchu kgtowego wywotuje wej-
Sciowe ogniwo reduktora, ktére obraca sie wokot ustalonego pierwszego przewezenia reduktora. Ru-
chomy tgcznik reduktora wykonuje ruch pfaski i powoduje zredukowany ruch kgtowy ogniwa wyjscio-
wego reduktora.

Przetozenie monolitycznego reduktora ograniczonego ruchu katowego zalezy od odlegtosci po-
miedzy przewezeniami reduktora trzecim i czwartym oraz od nastawianej odlegto$ci pomiedzy przewe-
zeniami reduktora pierwszym i trzecim, ktérg mozna ustalaé przez unieruchomienie ogniwa nastaw-
czego reduktora w wybranej pozycji.

Przetozenie monolitycznego reduktora ograniczonego ruchu kgtowego jest definiowane jako sto-
sunek przemieszczenia kgtowego wejsciowego ogniwa reduktora Aot do przemieszczenia kagtowego
ruchomego ogniwa wyjsciowego reduktora Aaa. Poniewaz zwroty tych przemieszczen katowych zawsze
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sg przeciwne, znak przefozenia jest ujemny. Warto$¢ przetozenia jest prawie stata i jest w przyblizeniu
réwna stosunkowi statej odlegtosci pomiedzy trzecim i czwartym przewezeniami reduktora b nastawia-
nej odlegto$ci pomiedzy pierwszym i trzecim przewezeniami reduktora a

Przyktadowo dla b = 100 mm i czterech wartosci: a = 5, 4, 2, 1 mm, uzyskuje sie odpowiednio
cztery wartosci przetozen: k. = -20, -25, -50, -100.

Dzieki konstrukcji monolitycznego reduktora ograniczonego ruchu katowego wedtug wynalazku,
mozliwa jest redukcja ruchu kgtowego i liniowego z duzym przetozeniem na pojedynczym stopniu. Po-
nadto monolityczna budowa eliminuje szkodliwe luzy i skokowe zmiany sity tarcia przy zmianie zwrotéw
wzglednych predkosci elementéw monolitycznego reduktora ruchu kgtowego.

Monolityczny reduktor ograniczonego ruchu katowego, pokazano w przykfadach realizacji na
schematycznym rysunku, na ktéry Fig. 1 przedstawia monolityczny reduktor ograniczonego ruchu kato-
wego, zas$ Fig. 2 przedstawia monolityczny reduktor ograniczonego ruchu katowego jako element ma-
nipulatora do realizacji mikroruchéw.

Monolityczny reduktor ograniczonego ruchu kgtowego wedtug wynalazku sktada sie w przykfa-
dzie wykonania z wejSciowego ogniwa 1 reduktora, na ktérego jednym koncu znajduje sie ustalone
pierwsze przewezenie A reduktora, drugim koricem wejSciowe ogniwo 1 jest potgczone drugim przewe-
zeniem B reduktora z ruchomym tgcznikiem 2 reduktora. Ruchomy tgcznik 2 reduktora jest potgczony
z trzecim przewezeniem C reduktora, ktére z kolei potgczone jest z ruchomym ogniwem wyj$ciowym 3
reduktora. Ruchome ogniwo wyjsciowe 3 reduktora jest potgczone czwartym przewezeniem D reduktora
Z nieruchomg podstawag 5 reduktora. Ponadto pierwsze ogniowo 1 reduktora jest potagczone pierwszym
przewezeniem A reduktora z ogniwem nastawczym 4 reduktora, zas ogniwo nastawcze 4 reduktora jest
potgczone za pomocg pigtego przewezenia E reduktora z podstawg 5 reduktora.

Manipulator do realizacji mikroruchéw, zawierajgcy monolityczny reduktor ograniczonego ruchu
katowego, w przyktadzie wykonania sktada sie z pierwszego przewezenia 6 manipulatora, z ktérym
Z jednej strony potgczone jest pierwsze ogniwo 7 manipulatora. Pierwsze ogniowo 7 manipulatora
swoim drugim koncem potgczone jest przez drugie przewezenie 8 manipulatora z ogniwem wejsciowym
9 pierwszego reduktora. Ogniwo wejSciowe 9 pierwszego reduktora jest potgczone trzecim przeweze-
niem 12 z ogniwem nastawczym 10 pierwszego reduktora, ktére z kolei jest potgczone czwartym prze-
wezeniem 11 z podstawg 17 manipulatora. Ogniwo wejSciowe 9 pierwszego reduktora jest potgczone
piatym przewezeniem 13 z fgcznikiem 14 pierwszego reduktora, ktéry z kolei jest potgczony szdstym
przewezeniem 15 z ogniwem wyj$ciowym 16 pierwszego reduktora. Siédme przewezenie 20 tgczy pod-
stawe 17 z ogniwem wyjsciowym 16 pierwszego reduktora, ktére z kolei jest potgczone 6smym przewe-
zeniem 18 z drugim ogniwem 19. Drugie ogniwo 19 jest potagczone dziewigtym przewezeniem 21 z plat-
formg 23. Dziesigte przewezenie 22 tgczy trzecie ogniwo 25 z platformg 23, ktéra z kolei jest potgczona
jedenastym przewezeniem 26 z czwartym ogniwem 28. Trzecie ogniwo 25 jest potgczone dwunastym
przewezeniem 27 z podstawg 17. Czwarte ogniwo 28 jest potgczone trzynastym przewezeniem 29
z ogniwem wyjsciowym 31 drugiego reduktora, ktére z kolei jest potgczone czternastym przewezeniem
30 z podstawg 17. Ogniwo wyjSciowe 31 drugiego reduktora jest potgczone pietnastym przewezeniem
32 z tacznikiem 33 drugiego reduktora, ktéry z kolei jest potgczony szesnastym przewezeniem 34
z ogniwo wejsciowym 35 drugiego reduktora. Ogniwo wejsciowe 35 drugiego reduktora jest potgczone
siedemnastym przewezeniem 36 z ogniwem nastawczym 37 drugiego reduktora, ktére z kolei jest po-
faczone osiemnastym przewezeniem 38 z podstawg 17. Ogniwo wejsciowe 35 drugiego reduktora jest
potgczone dziewietnastym przewezeniem 39 z pigtym ogniwem 40, ktére z kolei jest potgczone pierw-
szym przewezeniem 6 z pierwszym ogniwem 7. Srodki przewezen dziewiatego 21, dziesiatego 22, je-
denastego 26 oraz koniec narzedzia roboczego manipulatora 24 wyznaczajg wierzchotki kwadratu.
Trzecie ogniwo 25 jest prostopadie do przekatnej kwadratu, ktéra znajduje sie na osi symetrii manipu-
latora.
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Zastrzezenie patentowe

Monolityczny reduktor ograniczonego ruchu kgtowego zawierajgcy ruchome ogniwa i przewe-
zenia, znamienny tym, ze wej$ciowe ogniwo (1) reduktora, na ktérego jednym kofcu znajduje
sie ustalone pierwsze przewezenie (A) reduktora, drugim korncem jest potgczone drugim prze-
wezeniem (B) reduktora z ruchomym tgcznikiem (2) reduktora, zas ruchomy tgcznik (2) reduk-
tora jest potgczony z trzecim przewezeniem (C) reduktora, ktdre z kolei potgczone jest z ru-
chomym ogniwem wyjsciowym (3) reduktora, natomiast ruchome ogniwo wyjsciowe (3) reduk-
tora jest natomiast potgczone czwartym przewezeniem (D) reduktora z nieruchomg podstawg
(5) reduktora, za$ z ruchomym wejsciowym ogniwem (1) reduktora za pomocg pierwszego
przewezenia (A) reduktora potgczone jest ruchome ogniwo nastawcze (4) reduktora, ktére jest
potgczone piatym przewezeniem (E) reduktora z podstawg (5) reduktora.

Rysunki

Fig. 1
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