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¢4 ROBOT DE ALIMENTARE MICROSCOPUL DE FOR'!'A
ATOMICA CU PRODUSE NANOTEHNOLOGICE

(57) Rezumat:

Inventia se referd la un echipament numit robot de
alimentare a unui microscop de forta atomica, utilizat la
alimentarea automatd cu produse nanometrice, in
vederea masurarii sau calibrarii acestora. Robotul de
alimentare; conform inventiei, este alcatuit dintr-un sis-
tem de clesti de prindere, care au rolul de a apuca un
produs de calibrat, un sistem de deplasare controlata
pe verticald si un sistem de deplasare controlata pe
orizontala.
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Robot de alimentare Microscopul de Fortd Atomica

Prezenta propunere de inventie se referd la un echipament denumit robot de
alimentare Microscopul de Fortd Atomica, utilizat ia alimentarea automatd cu produse
nano in vederea masurdrii sau calibrdrii.

Echipamentul denumit Robot de alimentare cuprinde un sistem special de clesti
de prindere (1), care are rolul de a apuca produsul de calibrat care este deosebit de
fragil, de ao-l scoate din fluxul de productie nanotehnologicd, de a-l transporta la
Microscopul de Fortd& Atomicd si de a-l introduce prin niste orificii si a-I pozitiona precis in
vederea cdlibrdrii. Alimentarea manuald cu penseta speciald a Microscopului de Fortd
Atomic@ implicd demontarea unor subansamble mecanice pentru a vedea unde
pozitiondm si montarea la loc a acestora in vederea inceperii operatiei de calibrare.
Aceasta face caintreaga operatie de calibrare s& dureze ore intregi.

Sistemul de clesti (1) este actionat de un gripper special (2), care are
posipilitatea de a controla forta de strdpungere pentru a nu deteriora produsul de
calibrat.

Pentru a deplasa rapid si precis produsul de calibrat de pe fluxul de productie
nanotehnologicd sunt prevdzute doud disteme de deplasare, sistemul de deplasare
controlatd pe verticald (3) si sistemul de deplasare controlatd de mare precizie pe
orizontald.

In functie de decizia sistemului de calibrare cu Microscopul de Fortd Atomica,
piesa de calibrat este intoarsd pe fluxul de productie sau robotul stie, In caz de produs
necorespunzator, sa-1 ducd pe o banda special prevazutd pentru rebuturi.

Prin aplicarea inventiei, se obtfin urmdatearele avantoje:

- Micsorarea timpului de alimentare la Microscopul de Fortd Atomicd de zeci de
ori

- Posibilitatea introducerii pe fluxul de productie nanotehnologic a calibrarii fard
de care este imposibil de verificat reproductibilitatea productiei.

Se d& in continuare un exemplu de realizare a inventiei in legdturd cu Fig. 1, 2
care reprezintd:

Fig. 1 - Vedere de sus arobotului de alimentare
Fig. 2 — Vedere laterald a robotului de alimentare

Trecerea de la redlizarea de produse nano in laboratoarele de cercetare la
redlizarea unui flux de productie nanotehnologic este de neimaginat fard o calibrare
pe flux a productiei. O calibrare pe fluxul de productie este imposibil de realizat in ritmul
impus de productie, manual, fard& un control automatizat si robotizat.

In functie de schimbarea tipului productiei, programarea miscarilor robotului se
realizeazd usor, fard efort deosebit. Sistemul de clesti este realizat dintr-un set de clesti
pentru anumite aplicatii, In care produsele de calibrat se pozitioneazd n suporti
speciali. In caz de schimbari majore, suportii si sistemul de clesti se pot adapta.
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Revendicare
1- Robot de alimentare Microscopul de Fortd Atomicd, caracterizat prin aceea ca este
alcatuit dintr-un sistem de clesti speciali (1), un gripper cu stréngere controlatd (2), un
sistem de deplasare pe verticald (3) si un sistem de deplasare controlatd (4;;
2- Sistem special de clesti caracterizat prin aceea cd este alcdtuit dinir-o serie de
elemente constructive care permit fixarea precisd a nanodispozitivului, infroducerea
prin locase n interiorul Microscopului de Fortd Atomica si pozitionarea precisa.
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Fig. 1
Vederea de sus a robotului de alimentare
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Fig. 2
Vederea laterala a robotului de alimentare
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