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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest manipulator do katowego pozycjonowania, zwlaszcza mikrofonu
do pomiaréw wibroakustycznych w komorze bezechowe;j.

Pomiary akustyczne wymagajg pozycjonowania mikrofonu pomiarowego w kilkudziesieciu lub
kilkuset punktach w przestrzeni pomiarowej. Znane sag rozwigzania, w ktérych mikrofony pomiarowe
sg pozycjonowane katowo za pomocag przegubdw z reczng blokada pozycji ustalonej, za pomocag
recznego zacisku. Znane sg takze rozwigzania, w ktérych mikrofon jest osadzony na elastycznym
wsporniku, umozliwiajacym reczne ksztattowanie. Odpowiednia pozycja mikrofonu jest uzyskiwana
za pomocg wyginania wspornika. Wadg istniejacych rozwigzan jest brak mozliwosci zautomatyzowa-
nego pozycjonowania katowego mikrofonu pomiarowego polegajacego na obracaniu mikrofonu
wzgledem ustalonej konstrukcyjnie osi obrotu, za pomocg urzadzen przystosowanych do zastosowan
w komorze bezechowej.

Znany z opisu patentowego PL 175482 manipulator do obstugi wtryskarki utworzony jest
z pneumatycznego beztlokowego sitownika ruchu pionowego, zintegrowanego z prowadnicg utozy-
skowang w wozku sitownika, ktory jest trwale zwigzany z modutem ruchu poziomego. Wozek jest za-
opatrzony w samozaciskowg gtowice, w ktorej rownolegle do sitownika jest umieszczona niezalezna
prowadnica, stanowigca zabezpieczenie przed ruchem grawitacyjnym. Natomiast znany z polskiego
opisu zgtoszenia patentowego P-381137 manipulator medyczny zawiera co najmniej jedno ramie,
ztozone z cztondw potaczonych przegubami, ktérego jeden koniec jest osadzony nieruchomo w pod-
stawie, za$ do drugiego konca ramienia jest przymocowany jeden koniec narzedzia medycznego,
w postaci tulei, z ktérego drugim koncem jest ztgczona kis¢ z cztonami, z ktérymi sg ztagczone roztacz-
nie koncéwki robocze instrumentéw chirurgicznych.

Celem wynalazku byto opracowanie mozliwosci zautomatyzowanego katowego pozycjonowania
mikrofonu pomiarowego wzgledem ustalonej konstrukcyjnie osi, a zadaniem technicznym postawio-
nym do rozwigzania byto opracowanie konstrukcji urzadzenia umozliwiajgcego zautomatyzowane,
katowe pozycjonowanie mikrofonu pomiarowego wzgledem ustalonej konstrukcyjnie osi, przystoso-
wanego do zastosowan badawczych prowadzonych szczegdlnie w komorze bezechowej, umozliwia-
jacego takze prowadzenie pomiaréw w ruchu.

Manipulator do katowego pozycjonowania, zwlaszcza mikrofonu do pomiaréw wibroakustycz-
nych w komorze bezechowej, wyposazony w elektryczny silnik, ruchome ramie, korpus, wedtug wyna-
lazku odznacza sie tym, Zze elektryczny silnik jest osadzony na korpusie napedowego uktadu, ktéry
jest potaczony z ostonowg tulejg. W korpusie napedowego uktadu, osadzonym na ostonowej tulei,
potaczonym z pokrywa, znajduje sie gniazdo elektrycznych przytaczy. Wewnatrz ostonowej tulei znaj-
duje sie napedowa 08, potgczona poprzez sprzegto z elektrycznym silnikiem, wspotpracujacym z obro-
towym enkoderem. Na napedowej osi, utozyskowanej w przykrytym ostong korpusie slimakowej prze-
ktadni, za pomocg fozysk, osadzony jest Slimak, wspodtpracujacy z kotem slimacznicy, osadzonej
w korpusie na napedzanej osi, obustronnie utozyskowanej tozyskami. Koto slimacznicy slimakowej
przekfadni, oraz napedzana os$, majg metalowe trzpienie, umieszczone prostopadle do ich wzdtuznych
osi symetrii, a na wprost trzpieni, w korpusie Slimakowej przektadni, umieszczone sg cylindryczne
indukcyjne czujniki, umozliwiajace detekcje potozen krancowych napedzanej osi. Z napedzang osig
potaczone jest obrotowe ramie, zakoriczone w postaci widetek, majacych na obu ramionach przecie-
cia, wzdtuz osi podtuznej obrotowego ramienia, oraz wspotosiowe przelotowe otwory, prostopadte do
osi podtuznej obrotowego ramienia, majace na drugim koncu, w postaci tulei, osadzony uchwyt mikro-
fonu. Uchwyt mikrofonu sktada sie z nakretki i ze sprezystej zaciskowej tulejki, w ktérej znajduje sie
mikrofon, otoczony elastomerowg koszulka.

Manipulator ma adapter, umozliwiajacy jego zamocowanie w postaci modutu o jednym obroto-
wym stopniu swobody, sktadajacy sie z podstawy, w ksztatcie widetek, w ramionach ktérych znajdujg
sie potokragte wyciecia, przy czym kazde z ramion jest potaczone z obejma, zaopatrzong w pétokragte
wyciecia, w ktorej znajduje sie zaciskajgca Sruba. Zaletg wynalazku jest mozliwos¢ zautomatyzowa-
nego, katowego pozycjonowania mikrofonu pomiarowego, wzgledem ustalonej konstrukcyjnie osi ob-
rotu, za pomocg urzadzenia przystosowanego do zastosowan badawczych, prowadzonych w komorze
bezechowej. Urzadzenie charakteryzuje sie matg powierzchnig boczng i czotowa, dzieki czemu zosta-
ja zminimalizowane niepozgdane odbicia od urzadzenia fal dzwiekowych, w kierunku mikrofonu po-
miarowego. Zmniejszenie odbi¢ fal dzwiekowych, od powierzchni manipulatora, korzystnie wptywa na
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zmniejszenie poziomu rejestrowanych zaktécen. Dalszg zaletg wynalazku jest mozliwos¢ prowadzenia
pomiaréw w ruchu.

Wynalazek jest pokazany w przyktadzie wykonania wedtug wynalazku na rysunku, na ktérym
fig. 1 przedstawia manipulator do katowego pozycjonowania mikrofonu do pomiaréw wibroakustycz-
nych w komorze bezechowej w widoku uko$nym, fig. 2 - w widoku z gory, fig. 3 - w przekroju podtuz-
nym A-A pokazanym na fig. 2, fig. 4 - w przekroju C-C pokazanym na fig. 3, fig. 5 - w przekroju D-D
pokazanym na fig. 4, a fig. 6 - w widoku uko$nym z osadzonym adapterem.

Urzadzenie do katowego pozycjonowania mikrofonu do pomiaréw wibroakustycznych w komo-
rze bezechowej sktada sie z obrotowego ramienia 15, w ktérym na jednym koncu, wykonanym w for-
mie tulei, osadzony jest uchwyt mikrofonu, sktadajacy sie ze sprezystej zaciskowej tulejki 16 i nakretki
18. W tulejce 16 znajduje sie mikrofon 19, otoczony elastomerowa koszulkg 17. Drugi koniec obroto-
wego ramienia 15 jest zakonczony w postaci widetek, posiadajacych na obu ramionach przeciecia,
wzdiuz osi podtuznej obrotowego ramienia 15, oraz wspotosiowe przelotowe otwory, prostopadte do
osi podtuznej. Przeciecia i otwory umozliwiajg osadzenie obrotowego ramienia 15 na napedzanej osi
13. Napedzana o$ 13 jest osadzona w korpusie 8 i obustronnie utozyskowana tozyskami 20 i 21. Na
napedzanej osi 13, wewnatrz korpusu 8, osadzone jest koto 12 slimacznicy, wspotpracujagce ze slima-
kiem 11. Slimak 11 osadzony jest na napedowej osi, utozyskowanej w korpusie 8 slimakowej prze-
ktadni 11 i 12, za pomocg fozysk 9 i 10, pomiedzy ktérymi znajduje sie slimak 11. Koto 11 Slimakowej
przektadni 11 i 12 oraz napedzana os$ 13 majg metalowe trzpienie 24, umieszczone prostopadle do ich
osi podtuznych. Na wprost trzpieni 24, w korpusie 8 slimakowej przektadni 11 i 12, umieszczone sg
cylindryczne indukcyjne czujniki 22 i 23. Indukcyjne czujniki 22 i 23, wraz z trzpieniami 24, umozliwiajg
detekcje potozen krancowych napedzanej osi 13 z osadzonym obrotowym ramieniem 15. Korpus 8
ma pokrywe 14, chronigca slimakowg przektadnie 11, 12 przed zanieczyszczeniami. Napedowa os 6
znajduje sie wewnatrz ostonowej tulei 7, na ktorej osadzony jest korpus 2. Napedowa o$ 6 za pomoca
sprzegta 5 potaczona jest z elektrycznym silnikiem 1, wspoétpracujacym z enkoderem obrotowym.
Elektryczny silnik 1 osadzony jest na korpusie 2 napedowego uktadu, potagczonym z ostonowa tulejg 7.

W korpusie 2 napedowego ukfadu znajduje sie gniazdo 4 przytaczy elektrycznych. Silnik 1 wraz
enkoderem oraz okablowaniem jest ostoniety pokrywa 3 zamocowang do korpusu 2.

Manipulator ma adapter, umozliwiajgcy zamocowanie urzgdzenia w postaci modutu o jednym
obrotowym stopniu swobody. Adapter sktada sie z podstawy 26, wykonanej w ksztalcie widetek.
W ramionach widetek znajdujg sie pétokragte wyciecia, umozliwiajace osadzenie adaptera na korpusie 2
ostonowej tulei 7. Kazde z ramion widetek jest potgczone przegubowo z obejmg 25, w ktérej takze
znajdujg sie poétokragte wyciecia, umozliwiajgce zacisniecie ostonowej tulei 7 za pomocg S$rub 22,
taczacych podstawe 26 z obejmami 25.

Zastrzezenia patentowe

1. Manipulator do katowego pozycjonowania, zwtaszcza mikrofonu do pomiaréw wibroakustycz-
nych w komorze bezechowej, wyposazony w elektryczny silnik, ruchome ramie, korpus, znamienny tym,
ze elektryczny silnik (1) jest osadzony na korpusie (2) napedowego ukfadu, ktéry jest potaczony
z ostonowg tulejg (7), a w korpusie (2) napedowego uktadu, osadzonym na ostonowej tulei (7), pota-
czonym z pokrywa (3), znajduje sie gniazdo (4) elektrycznych przytgczy, natomiast wewnatrz ostonowe;j
tulei (7) znajduje sie napedowa os$ (6), potaczona poprzez sprzegto (5) z elektrycznym silnikiem (1),
wspotpracujgcym z obrotowym enkoderem, a na napedowej osi (6), utozyskowanej w przykrytym
ostong (14) korpusie (8) Slimakowej przektadni (11, 12), za pomoca tozysk (9 i 10), osadzony jest $li-
mak (11), wspotpracujacy z kotem (12) slimacznicy, osadzonej w korpusie (8) na napedzanej osi (13),
obustronne utozyskowanej tozyskami (20, 21), przy czym koto (12) Slimacznicy slimakowej przektadni
(11, 12) oraz napedzana o$ (13), majg metalowe trzpienie (24), umieszczone prostopadle do ich
wzdtuznych osi symetrii, a na wprost trzpieni (24), w korpusie (8) slimakowej przektadni (11, 12),
umieszczone sg cylindryczne indukcyjne czujniki (22, 23), umozliwiajgce detekcje potozen krancowych
napedzanej osi (13), z ktérg potaczone jest obrotowe ramie (15), zakohczone w postaci widetek, ma-
jacych na obu ramionach przeciecia, wzdtuz osi podtuznej obrotowego ramienia (15) oraz wspétosio-
we przelotowe otwory, prostopadte do osi podtuznej obrotowego ramienia (15), majace na drugim
koncu, w postaci tulei, osadzony uchwyt mikrofonu, sktadajacy sie z nakretki (18) i ze sprezystej zaci-
skowej tulejki (16), w ktérej znajduje sie mikrofon (19), otoczony elastomerowg koszulka (17).
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2. Manipulator, wediug zastrz. 1, znamienny tym, ze ma adapter, umozliwiajacy zamocowanie ma-
nipulatora w postaci modutu o jednym obrotowym stopniu swobody, skiadajacy sie z podstawy (26),
w ksztailcie widetek, w ramionach ktérych znajdujg sie potokragte wyciecia, przy czym kazde
z ramion jest potaczone z obejma (25), zaopatrzong w potokragte wyciecia, w ktérej znajduje sie zaci-
skajgca sruba (27).

Rysunki
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fig. 6
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