POLSKA
RZECZPOSPOLITA
LUDOWA

OPIS PATENTOWY

9417517

Patent dodatkowy
do patentu nr

Pierwszenstwo _ __

URZAD
PATENTOWY
PRL

Zgloszono: 04.11.74 (P. 175314)

Zgloszenie ogloszono: 19.06.76

Opis patentowy opublikowano: 30.12.1977

MKP B25j.7/00

Int. C1.2 B25J 7/00

eSSy

VT T

:j A i

j !
P !
r'v “edy Polas fmregn ;

O ARG A e

Twércy wynalazku: Jan Potepski, Jozef Rysz
Uprawniony z patentu: Instytut Obrébki Skrawaniem, Krakow (Polska)

Mikromanipulator impulsowy
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Przedmiotem wynalazku jest mikromanipulator
impulsowy do wytwarzania czujnikéw aparatéw po-
miarowych poprzez laczenie drutéw z elektroda.

Znany jest zestaw narzedziowy do wytwarzania
czujnikéw, zlozony z manipulatoréw umieszczonych
na wspélnej podstawie umozliwiajgcych polgczenie
elektrody z drutami. Zadaniem manipulatoréw jest
rownolegle ustawienie czola elektrody do osi lgczo-
nego drutu, ktérych srednica wynosi od jednego mi-
limetra do kilkudziesieciu mikronéw. Jako§¢ wy-
tworzonego czujnika zalezy w gléwnej mierze od
dokladnosci ustawienia réwnoleglo$ci taczonych ele-
mentéw. Kontroli ustawienia dokonuje sie poprzez
obserwacje pola przy pomocy lupy. Laczenia doko-
nuje sie impulsem elektrycznym umozliwiajacym
zespawania czola elektrody z wymagang ilo§cig dru-
téw ulozonych wzgledem siebie i czola elektrody
rownolegle. W przypadku gdy czolo elektrody nie
jest prostopadle do osi elektrody, czynno$é ustawie-
nia znanym zestawem narzedziowym jest utrudniona.

Celem wynalazku jest zmniejszenie operacji usta-
wiania lgczonych - elementéw czujnikéw aparatéw
pomiarowych przy jednoczesnym podniesieniu jako-
Sci tych czujnikéow.

Cel ten osiggnieto poprzez zastosowanie mikro-
manipulatora impulsowego w ktérym do wysiegni-
kowego mechanizmu przytwierdzono elektrycznag
szlifierke i elektrode. Wysiegnikowy mechanizm
przytwierdzono do suportu przymocowanego do sto-
jaka. Czujnik przymocowano do pryzmy poprzez
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wrzeciono. Pryzma i stojak osadzone s na krzy-
zowych stolikach a czujnik i elektroda umieszczone
sg W polu obserwacji optycznego ukladu. Stojak za-
opatrzony jest w napedowg Srube, a pryzma w wal-
cowy przegub i ustalajgcg Srube. Elektroda ma do-
ciskowy uklad, a wrzeciono S$limak i §limacznice
oraz sprezyne.

Zastosowanie rozwigzania wedlug wynalazku
umozliwia szybkie i wygodne laczenie drutéw opo-
rowych od Srednicy 1 mikrona w zwyz z czolem
czujnika poprzez zapewnienie réwnoleglego ustawie-
nia Iaczonych elementéow. Roéwnoleglosé czola czujni-
ka zapewnia elektryczna szlifierka zaopatrzona
przykladowo w rubinows tarcze cierng. Wyproduko-
wane czujniki odznaczajgq sie wysoka jakoscig a ich
wytwarzanie pozbawione jest brakéw.

Przedmiot wynalazku jest przedstawiony w przy-
kladzie wykonania na zalgczonych rysunkach, na
ktorych: fig. 1 przedstawia mikromanipulator w wi-
doku z gory fig. 2 w przekroju przechodzgcym po-
przez o§ A-A, fig. 3 szqgeg6l wysiegnikowego me-
chanizmu, fig. 4 szczegél ustawienia czujnika wzgle-
dem drutu. Podstawa 1 wsparta na poziomujgcych
nakretkach 2 i nézkach 3 zaopatrzona jest w krzy-
zowy stolik 4. Do jednego krzyzowego stolika 4 przy-
twierdzono stojak 5 zaopatrzony w napedows $rube 6
sterujgcg suportem 7 poprzez pokretto 8. Suport 7
ma wysiegnikowy mechanizm 9 i uchwyt 10. Wysie-
gnikowy mechanizm 9 zaopatrzono w szlifierke 11
napedzang elektrycznym silnikiem 12 oraz w elektro-
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de 13. Nakretka 14 mocuje czujnik 15 poprzez tu-
lejke 16 do wrzeciona 17, ktéry jest przytwierdzony
do przegubu 18 ustawionego na pryZmie 19. Pryz-
ma 19 wsparta jest na drugim krzyzowym stoliku 4
i jest zaopatrzona w ustalajgcg §rube 20. Wrzeciono
17 ma uklad zlozony ze §limacznicy 21 i §limaka 22
zabezpieczony sprezyng 23 i pokrywg 24. Do podsta-
wy 1 przytwierdzono stojak 25 z optycznym ukla-
dem 26. Dodatkowo suport 7 zaopatrzony jest w me-
chanizm 27 z przytwierdzong szpulg 28 i napinacz
29, a elekiroda 13 zaopatrzona jest w dociskowy
uklad 30. Krzyzowe stoliki 4 zaopatrzone sg w mi-
krometryczne $ruby 31. Zasilacz 32 podlgczony do
elektrycznej sieci umozliwia laczenie czujnika 13
z drutem 33.

Mikromanipulator impulsowy wedlug wynalazku
dziala w nastepujgcy sposéb. Czujnik 15 zamocowa-
ny we wrzecionie 17 podlega operacji réwnania elek-
trod przy pomocy elektrycznej szlifierki 11 zaopa-
trzonej przykladowo w rubinows tarcze cierng. Za-
mocowanie szlifierki 11 i elektrody 13 na jednym
wysiegnikowym mechanizmiie 9 z mozliwoécig obro-
tu o kat 180 stopni zapewnia réwnolegloéé obrabia-
nej plaszczyzny czujnika 15 i elektrody 13 miedzy,
ktérymi przecigga sie drut 33. Do drutu 33 zbliza sie
plaszczyzne czolowsq elektrody 13 zaopatrzonej w do-
ciskowy uklad 30. Po przeciwnej stronie ustawia si¢
konicéwke elektrody 13. Wyzwolony impuls elektry-
czny z zasilacza 32 umozliwia trwale polgczenie dru-
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tu 33 z koncéwka elektrody 13. Operacja zblizania
czujnika 15 i elektrody 13 do drutu 33 znajduje sie
w polu obserwacji optycznej ukladu 26. Operacje
laczenia powtarza sie tyle razy ile kornicéwek ma
czujnik 15.

Zastrzezenia patentowe

1. Mikromanipulator impulsowy do laczenia ele-
mentéw, a zwlaszcza do wytwarzania czujnikéw apa-
ratéw pomiarowych, znamienny tym, ze wysiegni-
kowy mechanizm (9) ma szlifierke (11) i elektrode
(13) przy czym wysiegnikowy mechanizm (9) przy-
twierdzony jest do suportu (7) przymocowanego do
stojaka (5), a czujnik (15) przymocowany jest do pry-
zmy (19) poprzez wrzeciono (17) przy czym pryzma
(19) i stojak (5) osadzone sg na krzyzowych stolikach
(4) a czujnik (15) i elektrode (13) umieszczono w po-
lu obserwacji optycznego ukladu (26).

2. Mikromanipulator impulsowy wedlug zastrz. 1,
znamienny tym, Ze stojak (5) ma napedows $rube (6).

3. Mikromanipulator impulsowy wedlug zastrz. 1,
znamienny {ym, Ze pryzma (9) zaopatrzona jest
w przegub (18) i ustalajgcag srube (20).

4, Mikromanipulator impulsowy wedtug zastrz. 1,
znamienny {ym, ze elektroda (13) zaopatrzona jest
w dociskowy uklad (30), a wrzeciono (17) ma $§li-
mak (22) i §limacznice (21) oraz sprezyne (23).
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Fig. 4
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