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【国際特許分類】
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【手続補正書】
【提出日】平成23年7月15日(2011.7.15)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
  ベースに支持にされ、前後に傾動して作業を行う下部ア－ムを備え、前記下部アームの
傾動負荷を補助するバランサを備えた産業用ロボットにおいて、
  前記バランサが電動機により駆動されたことを特徴とする産業用ロボット。
【請求項２】
  前記バランサの一端は、前記固定部に取り付けられ、もう一端が前記下部アームに取り
付けられたことを特徴とする請求項１記載の産業用ロボット。
【請求項３】
  前記バランサは、前記電動機の回動運動を送りねじ機構により直動運動に変換する機構
から構成されたことを特徴とする請求項１または２記載の産業用ロボット。
【請求項４】
  前記バランサは、前記電動機の回動運動を送りねじ機構により直動運動に変換する機構
であって、前記電動機に中空アクチュエータが用いられたことを特徴とする請求項１乃至
３のいずれか１つに記載の産業用ロボット。
【請求項５】
  前記バランサは、前記電動機の回動運動を送りねじ機構により直動運動に変換する機構
であって、前記送りねじ機構に用いられたナットがロッドに取り付けられ、前記ロッドは
前記下部アームに取り付けられたことを特徴とする請求項１乃至４のいずれか１つに記載
の産業用ロボット。
【請求項６】
  前記バランサは、前記電動機の回動運動を送りねじ機構により直動運動に変換する機構
であって、前記電動機に中空アクチュエータが用いられ、前記送りねじ機構のロッドが前
記中空モータの中空部に引き込まれることを特徴とする請求項１乃至５のいずれか１つに
記載の産業用ロボット。
【請求項７】
  ベースに支持にされ、前後に傾動して作業を行う下部ア－ムを備え、前記下部アームの
傾動負荷を補助するバランサを備え、前記下部アームの動作を制御する産業用ロボットの
動作方法において、
  前記バランサを駆動する電動機が前記下部アームを駆動する電動機と同期して駆動され
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ることを特徴とする産業用ロボットの動作方法。
【請求項８】
  前記バランサを駆動する前記電動機は、前記下部アームを駆動する前記電動機のエンコ
ーダ信号をもとにした指令値により制御されることを特徴とする請求項７記載の産業用ロ
ボットの動作方法。
【請求項９】
  前記バランサを駆動する前記電動機は、前記下部アームの傾斜角度に同期したトルク制
御されることを特徴とする請求項７または８記載の産業用ロボットの動作方法。
 
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００５
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００５】
  本発明によると、構造を簡略化することができ、小型化及び組立工数の縮小によりコス
トダウンすることができる。特に、電動機に中空アクチュエータを用いた場合、ロッドを
中空アクチュエータの中空部に引き込むことができるために、下部アームの傾斜角度にあ
わせてロッドのストロークが長くなってもバランサの長大化を防止することが可能となる
。
  また、バランサを駆動する電動機と下部アームを駆動する電動機を同期して動作させる
ことにより、下部アームの傾斜角度に同期したバランサの制御ができるようになるために
、下部アームを駆動する電動機の負荷になることなく操作性の良いバランサを得ることが
できる。
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