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(54) МНОГОПОЗИЦИОННЫЙМАЯТНИКОВЫЙМАНИПУЛЯТОР
(57) Реферат:

Полезная модель относится к
машиностроению, а именно к позиционным
манипуляторамдляперемещенияобъектовмежду
несколькими заранее определенными позициями.
Предложен многопозиционный маятниковый
манипулятор, на основании 1 которого
установлено подвижное звено 2, которое имеет
возможность поворота относительно основания.
На подвижном звене имеется захват 3. На
основании, в точках требуемой остановки
подвижного звена, закреплены узлы
позиционирования, выполненные в виде
постоянных магнитов 4. На подвижном звене

установлены рядом друг с другом два
магнитоэлектрических модуля, состоящих из
последовательно расположенных постоянного
магнита 5 и электромагнита 6, а также
дополнительный фиксатор 7, который связан с
управляющим соленоидом 8, электрически
соединеннымс системой управления.Постоянные
магниты на звене и основании расположены в
параллельных плоскостях и имеют встречно-
направленные полюса. Технический результат
заключается в повышении быстродействия и
надежности устройства при упрощении его
конструкции. 1 ил.
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Полезная модель относится к машиностроению, а именно к позиционным
манипуляторам для перемещения объектовмежду несколькими заранее определенными
позициями.

Известен многопозиционный маятниковый манипулятор, содержащий основание,
установленные на нем в заранее определенных точках остановки узлы
позиционирования, подвижное звено с захватом, имеющее возможность вращения
относительно основания (КорендясевА.И., СаламандраБ.Л., ТывесЛ.И. Теоретические
основы робототехники. Кн. 2. - М. Наука. 2006. стр. 14, Рис 9.3б).

В этом манипуляторе каждый узел позиционирования содержит два выдвигаемых
соленоидами упора, а на подвижном звене размещен пружинный рекуператор, который
при взаимодействии с выдвинутым упором преобразует кинетическую энергию
движущегося звена в потенциальную энергию сжатой в точке позиционирования
пружины. Также подвижное звено связано с приводом для компенсации потерь энергии
при его движении.

Данное устройство по технической сущности и достигаемому результату наиболее
близко к предложенному и поэтому принято в качестве его прототипа.

К недостаткам такого механизма можно отнести необходимость наличия
выдвигающихся упоров с приводами в узлах позиционирования, что усложняет
конструкцию и снижает быстродействие и надежность работы устройства.

Технический результат - повышение быстродействия и надежности устройства при
упрощении его конструкции.

Заявленный результат, достигается тем, что в многопозиционном маятниковом
манипуляторе, содержащем основание, установленные на нем в заранее определенных
точках остановки узлы позиционирования, подвижное звено с захватом, имеющее
возможность вращения относительно основания, узлы позиционирования выполнены
в виде постоянных магнитов, а на подвижном звене закреплены два рядом
расположенных магнитоэлектрических модуля, состоящих из последовательно
установленныхпостоянногомагнита и электромагнита, и дополнительныйуправляемый
фиксатор, причемпостоянныемагнитына основании и подвижном звене расположены
в параллельных плоскостях и имеют встречно-направленные полюса.

При этом части узлов в виде постоянных магнитов использующиеся в каждой точке
позоционирования состоят из одной детали, имея максимально простую конструкцию,
а два магнитоэлнктрических модуля, расположенные на подвижном звене не имеют
движущихся частей, что упрощает конструкцию узла позиционирования и повышает
его надежность.

На фиг. 1 изображена схема предлагаемого манипулятора.
На основании 1, установлено подвижное звено 2, которое имеет возможность

поворота относительно основания. На подвижном звене захват 3. На основании в
точках требуемой остановки подвижного звена закреплены узлы позиционирования,
выполненные в виде постоянных магнитов 4. На подвижном звене установлены рядом
друг с другом два магнитоэлектрических модуля, состоящих из последовательно
расположенных постоянного магнита 5 и электромагнита 6, а также дополнительный
фиксатор 7, который связан с управляющим соленоидом 8, электрически соединенным
с системой управления (на фигуре не показана). При этом постоянные магниты на звене
и основании расположены в параллельных плоскостях и имеют встречно-направленные
полюса.

Манипулятор работает следующим образом.
В начальный момент подвижное звено 2, имеющее возможность вращения
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относительно основания 1, принудительно устанавливается в одну из точек
позиционирования. В этой точке на постоянный магнит 4, закрепленный на основании
в точке позиционирования, действуют силы отталкивания постоянных магнитов 5,
входящих в магнитоэлектрические модули, расположенные на подвижном звене. Такие
же силы действуют на постоянные магниты на подвижном звене. Образуется
симметричная потенциальная горка. Равенство этих сил позволяет постоянномумагниту
находиться на вершине этой потенциальной горки в состоянии неустойчивого
равновесия.Находясь в точке равновесия, манипулятор не затрачивает дополнительной
энергии. Точнуюфиксациюподвижного звена обеспечивает дополнительныйфиксатор
7.Дополнительныйфиксатор связан с соленоидом8, которыйуправляет егоположением.
Для начала движения в ту или другую сторону управляющий соленоид 8 втягивает
дополнительный фиксатор, после чего соответствующий электромагнит 6 изменяет
магнитное поле постоянного магнита 5 и нарушает симметрию потенциальной горки,
что приводит к движению подвижного звена 2 в нужном направлении. Значительную
часть пути каретка проходит по инерции под действием начального толчка. На нее
действуют только силы трения, снижая ее кинетическую энергию. Когда подвижное
звено подходит к следующей точке позиционирования, его энергии не хватит для того,
чтобы преодолеть силу отталкивания следующего постоянного магнита. Поэтому при
подходе подвижной каретки необходимо уменьшить силу его отталкивания с помощью
подачи напряжения соответствующей полярности на нужный электромагнит 6. При
достижении точки позиционирования соленоид отключается, и дополнительный
фиксатор закрепляет подвижное звено в требуемой точке. Если возникает необходимость
пропустить очередную точку позиционирования, необходимо значительно снизить
силы отталкивания обоих магнитоэлектрических модулей на подвижном звене подачей
напряжения на оба электромагнита приподходе подвижного звена к точке и отключения
напряжения после прохождения точки позиционирования. Можно подтолкнуть
подвижное звено отключением электромагнита после прохождения этого модуля
подвижным звеном.Так обеспечивается перемещение подвижного звена с закрепленным
на нем захватом 3 из одной точки позиционирования в любую другую в нужном
направлении.

Использование предложенного технического решения позволяет улучшить
эксплуатационные характеристики маятникового манипулятора.

(57) Формула полезной модели
Многопозиционный маятниковый манипулятор, содержащий основание,

установленные на нем в заранее определенных точках остановки узлы
позиционирования, подвижное звено с захватом, имеющее возможность вращения
относительно основания, отличающийся тем, что узлы позиционирования выполнены
в виде постоянных магнитов, а на подвижном звене закреплены два рядом
расположенных магнитоэлектрических модуля, состоящих из последовательно
установленныхпостоянногомагнита и электромагнита, и дополнительныйуправляемый
фиксатор, причемпостоянныемагнитына основании и подвижном звене расположены
в параллельных плоскостях и имеют встречно-направленные полюса.
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