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metamateriatu dla co najmniej dwdch ortogonalnych kierunkow
propagadji fali elektromagnetycznej przy wykorzystaniu promie-
niowania laserowego, przeznaczonych do stosowania w ukfa-
dach propagacyjnych fal elektromagnetycznych. Sposéb polega
na tym, ze dielektryczny prostopadtoscian wykonany z azotku alu-
minium (AIN) korzystnie zamocowany w uchwycie, umieszcza sie
w reaktorze (R) w atmosferze gazow procesowych (GP), po czym
powierzchnie co najmniej dwdch ortogonalnych scianek prostopa-
dtoécianu kolejno, podgrzewa sie wysokoenergetyczna wiazka lase-
rowa (W), ktorg redukuje sie azotek aluminium (AIN) do aluminium
i azotu, w wyniku czego na powierzchni azotku aluminium (AIN)
wytwarza sie warstwe aluminium, natomiast azot uwalnia sie do at-
mosfery, po czym dielektryczny prostopadtoscian zamocowany
w uchwycie, obraca sie o kat 90° i obrabia sie kolejng powierzchnie
azotku aluminium (AIN).

(12 zastrzezery)
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AT (21) 394434 (22) 2011 04 04

(51) B23P 15/14(2006.01)
B23F 5/27(2006.01)

(71)  POLITECHNIKA LUBELSKA, Lublin
(72) TOMCZAK JANUSZ; BARTNICKI JAROSEAW;
PATER ZBIGNIEW

(54) Urzadzenie do walcowania uzebien két stozkowych

(57) Urzadzenie do walcowania uzebien kot stozkowych skfa-
dajace sie z watu (10) napedowego, zestawdw tozysk stozkowych
oraz stozkowego kota zebatego charakteryzuje sie tym, ze na pty-
cie (1) nosnej umieszczone s3 w kanatach teowych co 120° trzy
jednakowe gtowice (2a), (2b) i (2¢) narzedziowe sktadajace sie
z korpusu gtowicy zamknietego z jednej strony pokrywa, w kté-
rym umieszczone sg w tozyskach stozkowych wysiegowe waty (8)
narzedziowe, na czopach ktérych osadzone sg trzy jednakowe na-
rzedzia (16a), (16b) i (16¢) w postaci stozkowych két zebatych, przy
czym gtowice (2a), (2b) i (2c) narzedziowe dociskane sa do ptyty (1)

nosnej za pomoca srub dociskowych, natomiast od strony pokry-
wy (4), w korpusy gtowic (2a), (2b) i (2¢) narzedziowych wkrecone
sg $ruby (7a), (7b) i (7c) ustawcze osadzone w fozyskach $lizgowych
umieszczonych we wspornikach (5a), (5b) i (5¢) przymocowanych
do ptyty (1) nosnej za pomoca srub (18), za$ narzedzia (16a), (16b)
i (16¢) w postaci stozkowych kot zebatych zazebione sg ze stozko-
wym kotem napedowym osadzonym na wale (10) napedowym,
ktory jest fozyskowany w zestawie fozysk stozkowych umieszczo-
nych w tulei (11) osadzonej w ptycie (1) nosnej, natomiast drugi ko-
niec watu (10) napedowego podparty jest w tulei slizgowej, ktora
znajduje sie w oprawie fozyska.

(1 zastrzezenie)

AT (21) 394471 (22) 2011 04 07

(51) B25J9/08(2006.01)
B25J17/02(2006.01)

(71)  AKADEMIA GORNICZO-HUTNICZA
IM. STANISLAWA STASZICA, Krakow
(72) PRUSAK DANIEL; CIESLIK JACEK

(54) Mikromodut wychylny
z napedzanym przegubem jednoosiowym,
zwiaszcza ogniwo mikromanipulatora

(57) Mikromodut zawiera czton bazowy (A) potaczony przegu-
bem (P) z cztonem wychylnym (B). Wewnatrz ostony rurkowej czto-
nu bazowego (A) zamocowany jest mikrosilnik (1) rewersyjny DC/AC
napedzajacy przez szeregowo potaczone przektadnie: zebatg (2),
srubowa (4, 5) i ciegnowa (8, 6, 9) sworzen przegubu (6), sztywno
zamocowany w cztonie wychylnym (B), a tozyskowany w widetkach
na koncu obudowy cztonu bazowego (A). Ciegno (8) przektadni
ciegnowej (6, 9) potaczone jest tacznikiem (12) z nakretka (5) prze-
ktadni srubowej (4, 5). Mikromodut wyposazony jest w enkoder (13),
ktérego styk ruchomy zamocowany jest do nakretki (5).

(3 zastrzezenia)
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AT (21) 394394 (22) 2011 03 30

(51) B25J9/16(2006.01)
B25J13/06 (2006.01)

(71) PRZEMYSEOWY INSTYTUT AUTOMATYKI | POMIAROW
PIAP, Warszawa

(72) SOBCZAK MICHAL

(54) Uktad sterowania robotem

(57) Uklad sterowania robotem mobilnym, przeznaczonym

do pracy w réznym terenie, jest wyposazony w dotykowy ekran (ED)

i/lub akcelerometry (AK), przesytajace za pomoca transmisji sygnaty

sterujace robotem (RB).

(2 zastrzezenia)
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