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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest mikromodut wychylny z napedzanym przegubem jednoosiowym,
zwtaszcza ogniwo mikromanipulatora ztozonego z szeregowo potgczonych mikromodutéw. Mikromo-
dut moze by¢ wykorzystywany w konstrukcji reki robota, w urzgdzeniach do zaawansowanych operacji
manipulacyjnych w miejscach trudnodostepnych, wymagajacych duzej manewrowosci — przyktadowo
w medycynie i chirurgii matoinwazyjnej, rowniez jako wojskowy lub policyjny manipulator operacyjny.

Znane jest z opisu patentowego US 7077446 rozwigzanie mikromodutu wychylnego, ktory sta-
nowi palcowy zespo6t reki robota. Zespét ztozony jest z cztonu bazowego oraz dwéch cztondéw wychyl-
nych, potgczonych szeregowo przez jednoosiowe przeguby. Wewnagtrz ostony rurkowej cztonu bazo-
wego zamocowany jest mikrosilnik rewersyjny DC/AC sprzezony z przekfadnig redukcyjng. Watek
wyjsciowy przekfadni redukcyjnej napedza przez stozkowg przektadnie zebatg koto zdawcze, osadzo-
ne na sworzniu przegubu o osi prostopadtej do osi ostony rurkowej. Kohce sworznia przegubu tozy-
skowane sg w widetkach cztonu bazowego, natomiast w strefie sSrodkowej sworzen jest sztywno pota-
czony z pierwszym czionem wychylnym. Rozwigzanie petni funkcje palca o dwdéch niezaleznie nape-
dzanych paliczkach-czionach wychylnych, z wbudowanym w czion pierwszy napedem, identycznym
jak w cztonie bazowym.

Znane sg rowniez rozwigzania robotéw z modutami wychylnymi — przyktadowo z opiséw paten-
towych US 5784542 i DE 102006018472 — w ktorych cztony potgczone sg poprzez ogniwo posrednie
z dwoma przegubami oraz sprzezone ze sobg przez walcowg przekfadnie zebatg lub przektadnie cie-
gnowa. Ogniwo posrednie wychylane jest elektrycznym silnikiem rewersyjnym.

Mikromodut wedtug niniejszego wynalazku ma budowe podobng do powyzej opisanego zespotu
palcowego reki robota. Wyréznia sie tym, ze silnik rewersyjny napedza zespot szeregowo potgczo-
nych: przektadni zebatej, Srubowej i ciegnowej, ktorej ciegno przewiniete jest przez sworzen przegu-
bu, sztywno zamocowanego w czionie wychylnym, oraz przez rolke napinajgca tozyskowang w cztonie
bazowym. Ciegno napedzane jest przez tacznik potgczony z nakretkg przektadni srubowej. Rozwigza-
nie cechuje zwarta budowa, duzy zakres wychylania +- 90°, duzy moment napedzajgcy i samoha-
mownos$¢. Przy szeregowym potgczeniu cztonéw wychylnych zawierajgcych zespoty napedowe, iden-
tyczne jak w cztonie bazowym, mozliwa jest budowa weza gietkiego o duzej manewrowo$ci.

Korzystnym jest rozwigzanie mikromodutu wyposazonego w enkoder, ktérego styk ruchomy
zamocowany jest do nakretki. Tak wbudowany czujnik pomiaru kata wychylenia umozliwia kontrole
przemieszczenia z duzg doktadnoscia.

Korzystnym jest réwniez, gdy koniec Sruby tozyskowany jest w ptytce podporowej osadzonej
w ostonie rurkowej cztonu bazowego, a miedzy przektadnig zebatg i ptytkg podporowg zamocowana
jest prowadnica nakretki, eliminujgca mozliwos¢ jej obrotu.

Mikromodut wedtug wynalazku przedstawiony jest przykladowym wykonaniem pokazanym na
rysunku, ktérego fig. 1 przedstawia jego schemat kinematyczny, fig. 2 widok w ujeciu perspektywicz-
nym, natomiast na fig. 3 i 4 widoki perspektywiczne po zdjeciu ostony rurkowej odpowiednio z dwdch
stron, po osiowym obrocie o0 180°.

Mikromodut zbudowany jest na zasadzie zawiasu, w ktérym czion bazowy A potaczony jest
z cztonem wychylnym B przez jednoosiowy przegub P. Z cztonem wychylnym B sztywno potgczony
jest sworzen przegubu 6, tozyskowany obrotowo w widetkach 7 czionu bazowego A. Naped realizo-
wany jest przy uzyciu mikrosilnika 1 rewersyjnego typu DC lub AC, ktéry poprzez sprzegto 3 potgczony
jest z zebatg przektadnig 2 i dalej z przektadnig Srubowg 4, 5. Nakretka 5 wspétpracujgca ze srubg 4
potgczona jest tgcznikiem 12 z ciegnem 8 powodujgcym obrét sworznia przegubu 6 wraz z czionem
wychylnym B. Ciegno 8 przeciggniete jest przez srednicowy otwdr w sworzniu przegubu 6 oraz prze-
winiete przez rolke napinajgcg 9, obcigzong poosiowo sprezyng 11. Koniec sruby 4 tozyskowany jest
w ptytce podporowej 10, osadzonej w ostonie rurkowej 15 cztonu bazowego A. Miedzy zebatg prze-
ktadnig 2 i ptytkg podporowg 10 zamocowana jest prowadnica 14 w postaci rownolegtego do osi $ruby 4
preta, ktory objety jest rozwidleniem nakretki 5 — w celu wyeliminowania mozliwosci jej obrotu. Z na-
kretkg 5 potgczony jest styk ruchomy enkodera 13, ktérego sygnat pozwala na pomiar pozycji nakretki 5,
a tym samym kata cztonu wychylnego B. Wszystkie elementy napedu zabudowane sg wewnatrz osto-
ny rurkowej 15 czlonu bazowego A, ktdrej srednica w wykonaniu prototypowym wynosita 8 mm. Silnik 1
sterowany jest z uktadu sterowania US umieszczonego za silnikiem 1 w ostonie rurkowej 15, wzgled-
nie catkowicie poza mikromodutem. Do uktadu sterowania US doprowadzony jest sygnat enkodera 13,
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natomiast komunikacje z nadrzedng czescig uktadu sterowania zapewnia nie uwidoczniony na rysun-
ku sterownik.

Oczywistym jest zwielokrotnione potgczenie mikromodutéw i budowa weza przegubowego —
podobnie jak w rozwigzaniu palca reki robota wedtug US 7077446, z szeregowo potgczonymi dwoma
cztonami wychylnymi. W rozwigzaniu wielomodutowym wigzka przewodow zasilajgcych silniki 1
i przewodéw sygnatowych z enkoderéw 13 prowadzona jest wewnagtrz oston rurkowych 15.

Wykaz oznaczeh na rysunku

czton bazowy
czton wychylny
przegub

silnik

przektadnia zebata
sprzegto

Sruba

nakretka

sworzen przegubu
widetki

ciegno

rolka napinajgca
10. ptytka podporowa
11. sprezyna

CoNoArwNE TRP

12. tacznik

13. enkoder

14. prowadnica

15. ostona rurkowa

Us. uktad sterowania

Zastrzezenia patentowe

1. Mikromodut wychylny z napedzanym przegubem jednoosiowym, zwtaszcza ognhiwo mikroma-
nipulatora, zawierajgcy potgczone przegubem czion bazowy i czton wychylny, oraz w ktérym wewnatrz
ostony rurkowej cztonu bazowego zamocowany jest mikrosilnik rewersyjny DC/AC napedzajgcy przez
przektadnie bezposlizgowg sztywno potaczone z cztonem wychylnym koto, ktérego o$ tozyskowana
jest w widetkach na koncu obudowy cztonu bazowego, znamienny tym, ze przektadnie bezposlizgo-
wg tworzg szeregowo potgczone: zebata przekfadnia (2), przektadnia srubowa (4, 5) i przektadnia
ciegnowa (8, 6, 9), ktérej ciegno (8) jest przewiniete przez sworzen przegubu (6) sztywno zamocowa-
ny w czionie wychylnym (B) oraz przez rolke napinajgcg (9) tozyskowang w czionie bazowym (A),
a ponadto potgczone jest tgcznikiem (12) z nakretka (5) przektadni srubowej (4, 5).

2. Mikromodut wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze wyposazony jest w enkoder (13), ktérego
styk ruchomy zamocowany jest do nakretki (5).

3. Mikromodut wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze koniec $ruby (4) tozyskowany jest w ptytce
podporowej (10) osadzonej w ostonie rurkowej (15) cztonu bazowego (A), a miedzy przektadnig zeba-
tg (2) i ptytka podporowg (10) zamocowana jest prowadnica (14) nakretki (5), o osi rownolegtej do
Sruby (4).
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