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9 MINIROBOT XYZ CU ACTIONARE ELECTRICA DE PRECIZIE

MICROMETRICA

(57) Rezumat:

Inventia se refera la un minirobot cu actionare electrica,
ce executa deplasari liniare pe axele X, Y si Z, destinat
manipuldrii sau pozitionarii de obiecte cu precizie micro-
metrica. Minirobotul conform inventiei este alcatuit din
trei module (12, 13 si 14) de translatie, identice, fiecare
modul avand o structurd compusa dintr-un suport (1)
fix, pe care este montat un micromotor (2) electric
rotativ, care are Tncorporate un reductor armonic de
turatie si un traductor de rotatie, pe al carui arbore
motor este fixat rigid un tambur (3) pe care este infasu-
rata o banda metalica (4), fixaté de un suport (5) mobil,
prin intermediul unui surub (6), al unui Intinzator (7) si
al unei piese (8) de adaptare, ghidarea suportului (5)
mobil pe suportul (1) fix fiind facutéd cu ajutorul unui
ghidaj (9) cu bile fara recirculare, pentru asamblarea
celor trei module, suportul (1) fix al fiecarui modul fiind
prevazut cu niste gauri (10) strapunse, iar suportul (5)
mobil fiind prevazut cu niste gauri (11) filetate, modulul
(14) de translatie pe axa Z fiind fixat prin intermediul
unei piese (15) de adaptare, pe modulul (13) de
translatie pe axa Y, care, la randul lui, este fixat pe
modulul (12) de translatie pe axa X.

Revendicari: 1
Figuri: 3
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Orice persoand are dreptul sd formuleze in scris si motivat,
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Inventia se refera la un minirobot cu actionare electrica cu deplasari liniare pe axele
X, Y si Z ale sistemului de coordonate carteziene, care poate realiza pozitionari sau
manipulari de obiecte sau dispozitive de lucru, de greutati sau cu forte de operare relativ
mari, avand precizie micrometrica.

Sunt cunoscute structuri de miniroboti cu actionare electrica care au rezolutii ale
deplaséarilor de ordinul micrometrilor, insad au erori de pozitionare relativ mari, sau cu
actionare piezoelectrica care au rezolutii submicrometrice, insa curse de deplasare mici,
submilimetrice.

Un alt document relevant din stadiul tehnicii, identificat in urma cercetarii docu-
mentare, este brevetul US 4772831, care prezintd controlul unui robot multiax cu imbu-
natatire continuad a modului de operare. Controlul digital al unui robot avand o multitudine de
brate include un motor electric care conduce fiecare cate un brat al robotului si un
amplificator de putere care furnizeaza curent catre fiecare motor. Modularea in impulsuri
genereaza semnale de control digital pentru amplificatoarele de putere. inchiderea buclei de
reglaj pentru fiecare motor inseamna urmarirea cel putin a unei pozitii, a unei viteze si a unui
cuplu, corespunzator buclelor de control asociate amplificatorului de putere. Pozitia
motorului, viteza si curentul din fiecare bucla sunt generate pentru controlul in bucla inchisa
pe fiecare din axele robotului.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia consta in construirea unui minirobot cu
deplasari si forte relativ mari si precizii micrometrice.

Solutia tehnica consta in realizarea unui minirobot cu deplasari liniare pe cele trei axe
ale sistemului cartezian de coordonate, care este conceput prin prisma maximului de
miniaturizare si de precizie, asigurand deplasari relativ mari de ordinul zecilor de milimetrii,
precizii micrometrice prin eliminarea erorilor de preluare a miscarilor de la arborii
micromotoarelor electrice, avand forte de apucare sau greutati ale obiectelor manipulate
relativ mari in raport cu alti miniroboti de aceeasi destinatie, si nu in ultimul rand, avand o
structurd modularizata, optima prin prisma fabricatiei si a costurilor.

Minirobotul cu actionare electrica este alcatuit din trei module cu deplasari liniare
identice, cate unul pentru fiecare axa X, Y si Z. Un modul are in structura sa un micromotor
electric rotativ de curent continuu fara perii, ce contine un reductor de turatie armonic si un
traductor de pozitie unghiulara incorporate. Miscarea de rotatie a arborelui motorului este
preluata si transformata fara erori in miscare de translatie cu ajutorul unui tambur, solidar cu
arborele motorului, pe care este infaguratd o banda metalica pretensionata de un element
elastic la o forta corespunzatoare. Migcarea masei mobile a modulului, preluata de la unul
din capetele benzii de pe tambur, este reprodusa in conditii de maxima precizie, asigurate
de un ghidaj de translatie ultraprecis prin jocuri in ghidaj submicrometrice.

Prin aplicarea inventiei, se obtin urmatoarele avantaje:

- se obtin precizii micrometrice in conditiile unor curse de deplasare relativ mari;

- asigura la valori maxim posibile fortele de operare sau greutati ale obiectelor
manipulate;

- minirobotul este usor de programat si comandat, necesitdnd doar module
electronice clasice pentru comanda micromotoarelor,;

- simplificarea procesului de fabricatie si de asamblare;

- comparativ cu minirobotii cu actionari neconventionale speciale, este mult maiieftin.

Se prezintd, in continuare, un exemplu de realizare a inventiei, in legatura cu fig. 1,
2 si 3, care reprezinta:

- fig. 1, o vedere tridimensionala a unui modul al robotului;

- fig. 2, o vedere de sus a modulului robotului;
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- fig. 3, o vedere tridimensionald a minirobotului structurat de cele trei module
incorporate.

Minirobotul XYZ cu actionare electrica este alcatuit din trei module de translatie,
fig. 1, identice, cate unul pentru cate o axa de coordonate X, Y si Z, fiecare modul avand o
structurd compusa dintr-un suport fix 1, pe care este montat un micromotor electric rotativ
2, care are incorporate un reductor armonic de turatie si un traductor de rotatie, pe al carui
arbore motor este fixat rigid un tambur 3, pe a carui periferie este infagurata si intinsa o
banda metalica 4 cu doua prelucrari speciale a si b, partea plina din zona b trecand dupa
infagurarea pe tambur prin decuparea din zona a, fixatd de o masa mobila 5 prin intermediul
unui surub 6 si al unui intinzator 7 prin intermediul unei piese de adaptare 8. Ghidarea mesei
mobile 5 pe suportul fix 1 se face cu ajutorul unui ghidaj de translatie ultraprecis cu bile fara
recirculare 9. Pentru asamblarea modulelor pe suportul fix 1, exista niste gauri de prindere
10, iar in masa mobila, niste gauri filetate 11. Cele trei module de translatie, fig. 3, sunt
asamblate dupa cum urmeaza: un modul de translatie 12 pe axa X, pe care se bazeaza
intregul minirobot, are fixat un modul robotic de translatie 13 pe axa Y, care, la randul lui, are
asamblat un modul de translatie 14 pe axa Z, prin intermediul unei piese de adaptare 15.
Niste ghidaje de translatie 16, 17 si 18 realizeaza, cu jocuri minim posibile, deplasarile de
pe axele X, Y si Z, iar un suport mobil 19 al unui modul 14 reprezentand si suprafata de
prindere sau de agezare a unor dispozitive de lucru - putand constitui niste mese pe care se
pot fixa obiecte ce se vor pozitiona spatial.

Programarea si conducerea minirobotului sunt implicit determinate de comanda si
felul evolutiei, secventiala sau simultana, a celor trei micromotoare electrice de actionare.
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Revendicare

Minirobot XYZ cu actionare electricad de precizie micrometrica, caracterizat prin
aceea ca este alcatuit din trei module de translatie de structura identica, cate unul pentru
fiecare axa X, Y si Z, in a caror alcatuire intrd un suport fix (1) pe care este montat un
micromotor electric rotativ (2), care contine atat un reductor armonic, cat si un traductor de
pozitie unghiulara, pe al carui arbore motor este fixat un tambur (3), pe care este infasurata
o banda metalica (4), avand niste prelucrari (a si b) si care este fixata de un suport mobil (5)
prin intermediul unui surub (6) si al unui intinzator (7) prin intermediul unei piese de adaptare
(8), iar ghidarea suportului mobil (5) pe suportul fix (1) se realizeaza printr-un ghidaj (9)
precis cu bile fara recirculare, asamblarea modulelor de translatie realizandu-se prin niste
gauri strapunse (10) si prin niste gauri filetate (11) intr-un suport mobil (5), iar asamblarea
celor trei module de translatie, respectiv un modul de translatie pe axa X (12), are fixat un
modul robotic de translatie de pe axa Y (13), care, la randul lui, are asamblat un modul de
translatie de pe axa Z (14), prin intermediul unei piese de adaptare (15), iar niste ghidaje de
translatie (16, 17 si 18) realizeaza cu jocuri minim posibile deplasarile de pe axele X, Y si Z,
iar un suport mobil (19) al unui modul (14) poate constitui si suprafatd de prindere sau de
asezare a unor dispozitive de lucru sau obiecte ce se pot manipula spatial.
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Fig. 1
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Fig. 3
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