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Павел Кабиков 

 

Устройство для захвата и перемещения 
плоских дисков в фотолитографии 

 

Как правило в техническую систему для фотолитографии входят 

аэродинамические захваты , шаговые пьезоэлектрические двигатели и 

глушители аэродинамического шума , имеющие функции полной 

динамической регенерации потоков сжатого воздуха. 

 

Рассмотрим базовый метод захвата , реализуемый аэродинамическим 

захватным устройством. 

 

Метод  и устройство для захвата и перемещения 
плоских дисков 

 

1. Метод захвата и перемещения плоских дисков, включающий: 

 

-   разделение захватываемой плоской поверхности диска на ряд 

условных эквивалентных зон, равноудалённых от центра симметрии 

диска и от геометрического центра диска; 

 

-   формирование в центре каждой из указанных зон аэродинамической 

подъёмной силы; 

 

-   трансформацию аэродинамических потоков , создающих подъёмную 

силу в каждой из зон в интегрированный аэродинамический поток, 

параллельный  захватываемой плоской поверхности диска; 

 

-   упругую корректировку геометрических координат расположения 

диска , по крайней мере в двух направлениях на одной плоскости; 

 

-   поддержание и регулировку стабильности параметров  

аэродинамического рабочего тела и перемещение диска; 
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2. Метод, в соответствии с пунктом 1, отличающийся тем, что 

формирование в центре каждой из зон плоского диска 

аэродинамической подъёмной силы осуществляют при помощи 

создания равных по расходу , скорости  и направлению движения 

аэродинамических потоков сжатого газа, которые разгоняют  по 

системе симметричных относительно указанных центров каналов, 

как минимум одна из стенок  каждого из которых, тангенциальна 

цилиндрической поверхности с центром, совпадающим с центром  

соответствующей зоны плоского диска; 

 

3. Метод , в соответствии с пунктом 1, отличающийся тем, что сжатый 

газ  равномерно распределяют между каждым из системы 

аэродинамических потоков сжатого газа при помощи 

накопительного и распределительного накопителя, в виде 

аэродинамического бассейна, плоскость основания которого 

параллельна захватываемой плоскости диска, имеет вид правильного 

многоугольника , в углах которого , перпендикулярно к 

захватываемой плоскости диска, имеются каналы, по которым 

сжатый газ поступает в аэродинамические потоки; 

 

4. Метод , в соответствии с пунктами 1, 3, отличающийся тем , что 

количество углов многоугольника соответствует числу 

аэродинамических потоков сжатого газа; 

 

5. Метод, в соответствии с пунктами 1,3, отличающийся тем,что в 

центре симметрии каждого из аэродинамических бассейнов , 

располагают аэродинамический распределитель потока; 

 

6. Метод , в соответствии с пунктами 1,3, отличающийся тем, что в 

основании каналов , по которым сжатый газ поступает в 

аэродинамические потоки, выполняют каплеобразные 

концентраторы потока; 

 

7. Метод, в соответствии с пунктами 1,3, отличающийся тем, что 

каплеобразные концентраторы потока выполняют коаксиальными к 

каналам, по которым сжатый газ поступает в аэродинамические 

потоки; 
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8. Метод, в соответствии с пунктом 1, отличающийся тем, что для 

трансформации аэродинамических потоков, создающих подъёмную 

силу в каждой из зон диска в интегрированный аэродинамический 

поток , параллельный захватываемой поверхности диска,  указанная 

поверхность диска используется в качестве плоского 

аэродинамического отражателя ; 

 

9. Метод, в соответствии с пунктом 1, отличающийся тем, что для 

трансформации аэродинамических потоков, создающих подъёмную 

силу в каждой из зон диска в интегрированный аэродинамический 

поток, параллельный захватываемой поверхности диска,  указанная 

поверхность диска используется в качестве плоского 

аэродинамического сумматора потоков; 

 

10.  Метод, в соответствии с пунктом 1, отличающийся тем, что для 

трансформации аэродинамических потоков, создающих подъёмную 

силу в каждой из зон диска в интегрированный аэродинамический 

поток, параллельный захватываемой поверхности диска,  указанная 

поверхность диска используется в качестве плоского 

аэродинамического уравнивающего и интегрирующего элемента , 

равномерно распределяющего  суммарный объём  аэродинамических 

потоков по поверхности диска; 

 

11.  Метод захвата и перемещения плоских дисков, включающий : 

 

-   разделение захватываемой плоской поверхности диска на ряд 

условных эквивалентных зон, равноудалённых каждая от центра 

симметрии диска и от геометрического центра диска; 

 

-   определение по центру симметрии диска зоны , в которой подъёмная 

сила формируется за счёт эффекта Бернулли; 

 

-   формирование в центре каждой из указанных условных 

эквивалентных зон, равноудалённых от центра симметрии диска,   

аэродинамической подъёмной силы; 

 

-   трансформацию аэродинамических потоков , создающих подъёмную 

силу в каждой из зон в интегрированный аэродинамический поток, 

параллельный  захватываемой плоской поверхности диска; 
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-   упругую корректировку геометрических координат расположения 

диска, по крайней мере в двух направлениях на одной плоскости; 

 

-   формирование по центру симметрии диска подъёмной силы за счёт 

эффекта Бернулли; 

 

-   формирование  по центру симметрии диска регулируемого по 

расходу аэродинамического потока , направленного перпендикулярно к 

захватываемой поверхности диска; 

 

-   поддержание и регулировку стабильности параметров  

аэродинамического рабочего тела и перемещение диска; 

 

 

  
 

 

Рисунок 2, - на рисунке показан пьезоэлектрический двигатель, 

работающий по принципу обратного пьезоэлектрического эффекта и 

имеющий возможности технической характеристики, позволяющие 

использовать его в робототехнике как шаговый двигатель 
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Как показала практика, то же устройство, используемое для 

бесконтактного захвата плоских объектов, может успешно 

использоваться в качестве локального генератора пены. 

 

Предложено устройство для аэродинамического вспенивания 

жидкостей, содержащее: 

 

 - связанный с источником, сжатого под давлением, газообразного 

рабочего агента, механизм последовательного преобразования, 

входящего в него, осевого аэродинамического потока, указанного 

газообразного рабочего агента, в равномерно распределённые , по 

плоскости,  перпендикулярной к направлению движения  потока 

указанного газообразного рабочего агента, центробежные, 

радиальные скоростные потоки ; 

 

- механизм аккумулирования,  вывода и разгона радиальных 

скоростных потоков газообразного рабочего агента,  введённый в 

гидродинамический , локальный вихрь - образующий кольцевой 

канал, связанный с накопительным резервуаром с вспениваемой 

жидкостью; 

 

- и, связующий оба механизма и локальный вихрь - образующий 

гидродинамический кольцевой канал, конический рефлектор- 

оболочку локальной области формирования  пены; 

 

 

Указанное устройство для аэродинамического вспенивания жидкостей, 

преимущественно в виде водных растворов, имеющих в составе, 

органические и неорганические компоненты, содержит: 

 

-   механизмы  аккумулирования , ввода, вывода и разгона 

последовательно преобразуемых по форме и направлению движения 

скоростных потоков газообразного рабочего агента, введённого в 

указанные механизмы  под давлением; 

 

-   гидродинамический механизм втягивания вспениваемой жидкости в 

зону вывода и разгона газообразного рабочего агента и образования в 
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зоне соединения газообразной и жидкой сред локального вихря - 

образующего гидродинамический кольцевой канал с постепенно 

расширяющимся поперечным сечением; 

-   комбинированный аэродинамический и гидродинамический 

интерфейс, связывающий аэродинамические и гидродинамические 

механизмы устройства. 

 

Предложенное устройство может быть использовано как генератор 

пены, как моечная головка, как устройство для смешивания трудно - 

смешиваемых жидкостей; 

 

Конструктивные элементы устройства позволяют выполнить 

многофункциональную систему с аэродинамическими и 

гидродинамическими частями всего из двух деталей, что в свою 

очередь даёт неограниченные возможности встраивания в любую 

компоновочную  или  технологическую схему; 

 

1. Устройство для аэродинамического вспенивания жидкостей, 

содержащее: 

 

- связанный с источником, сжатого под давлением, газообразного 

рабочего агента, механизм последовательного преобразования , 

входящего в него, осевого аэродинамического потока, указанного 

газообразного рабочего агента, в равномерно распределённые, по 

плоскости,  перпендикулярной к направлению движения  потока 

указанного газообразного рабочего агента, центробежные , 

радиальные скоростные потоки; 

 

- механизм аккумулирования,  вывода и разгона радиальных 

скоростных потоков газообразного рабочего агента,  введённый в 

гидродинамический , локальный вихрь - образующий кольцевой 

канал, связанный с накопительным резервуаром с вспениваемой 

жидкостью; 

 

- и, связующий оба механизма и локальный вихрь - образующий 

гидродинамический кольцевой канал, конический рефлектор- 

оболочку локальной области формирования  пены; 
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2. Устройство для аэродинамического вспенивания жидкостей, 

преимущественно в виде водных растворов, имеющих в составе , 

органические и неорганические компоненты, содержащее: 

 

-   механизмы  аккумулирования, ввода, вывода и разгона 

последовательно преобразуемых по форме и направлению движения 

скоростных потоков газообразного рабочего агента, введённого в 

указанные механизмы  под давлением; 

 

-   гидродинамический механизм втягивания вспениваемой жидкости в 

зону вывода и разгона газообразного рабочего агента и образования в 

зоне соединения газообразной и жидкой сред локального вихря - 

образующего гидродинамического кольцевого канала с постепенно 

расширяющимся поперечным сечением; 

 

-   комбинированный аэродинамический и гидродинамический 

интерфейс , связывающий аэродинамические и гидродинамические 

механизмы устройства в пределах внутреннего объёма конического 

рефлектора - оболочки, причём в указанный интерфейс, в который 

входят, связанные фиксирующим, ориентирующим  и  определяющим и 

контролирующим дистанцию  штифтом, конические отражатели 

аэродинамического и гидродинамического механизмов, газообразный 

рабочий агент подаётся посредством системы каналов 

аэродинамического механизма; 

 

 

3. Способ аэродинамического генерирования пены в потоке 

жидкости, включающий: 

 

-   подачу сжатого под давлением газообразного рабочего агента в 

внутреннюю полость накопителя; 

 

-   преобразование потока газообразного рабочего агента в кольцевую 

коническую газовую воронку на дне внутренней полости накопителя; 

 

-   разделение потока газообразного рабочего агента , накопленного в 

кольцевой газовой конической воронке на равные и равномерно 

расположенные скоростные микро-потоки; 
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-   аккумулирование и распределение микроскопических  потоков 

газообразного рабочего агента  с  одновременным изменением 

направления  их движения; 

 

-   ввод указанных потоков  газообразного рабочего агента в кольцевой, 

имеющий высокий уровень турбулентности  поток вспениваемой 

жидкости, втянутой  в  коническую  кольцевую полость корпуса 

генератора пены за счёт снижения давления в зоне движения потоков 

газообразного рабочего агента; 

 

-   насыщение кольцевого с высоким уровнем турбулентности  потока 

жидкости пузырьками газообразного рабочего агента и создание в 

постоянно расширяющемся сечении  потока жидкости с высоким 

уровнем турбулентности  режима псевдо - кипящего слоя, 

способствующего псевдо-взрыванию пузырьков газообразного рабочего 

агента и делению их на более мелкие, переходящие в гомогенную 

стабильную пену; 

 

4. Моечная головка для аэродинамической отмывки поверхностей, 

содержащая: 

 

-   механизм для подачи в локальную зону отмывки и 

последовательного преобразования по форме  и направлению его 

движения , потока газообразного рабочего агента; 

 

-   конический рефлектор- оболочку  с механизмом формирования 

кольцевого вихревого потока жидкости с высоким уровнем 

турбулентности , покрывающей отмываемую поверхность; 

 

5. Способ аэродинамической отмывки поверхностей, включающий: 

 

-   формирование в слое жидкости, в которой осуществляется отмывка, 

локальной, подвижной как минимум в двух координатах одной 

плоскости , объёмной зоны псевдо - кипящего моющего состава, 

состоящего из аэродинамического и гидродинамического компонентов; 

 

-   формирование в объёмной зоне псевдо - кипящего моющего состава, 

конического  кольцевого потока  с высоким уровнем турбулентности, 

имеющего вихревую тороидальную форму; 
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6. Устройство для аэродинамического вспенивания  и смешивания 

жидкостей, преимущественно в виде водных растворов,  

преимущественно имеющих в своём составе органические и 

неорганические  жидкие компоненты, и находящихся в состоянии 

движения, содержащее: 

 

-    гидродинамическую систему для ввода, преобразования, вывода и 

разгона, последовательно преобразуемых по форме и направлению 

движения скоростных потоков одного из жидких компонентов, 

направляемых в указанную систему под давлением; 

 

- гидродинамическую систему для ввода, преобразования, вывода и 

разгона , последовательно преобразуемых по форме и направлению 

движения потоков второго жидкого компонента, направляемого в 

указанную систему под воздействием сил гравитации; 

 

-   связывающий обе системы гидромеханический интерфейс, входящий 

коническими отражателями в внутренние полости каждой из  

указанных систем; 

 

 

7. Модуль для аэродинамической флотации, содержащий вводный 

контур, выход которого соединён с вводом в кольцевую рабочую 

полость , имеющую перелив в верхней части, и содержащую в 

нижней части, связанную с магистралью подготовки  

газообразного сжатого рабочего агента, систему 

аэродинамических и гидродинамических механизмов, 

смонтированных на кольцевом ресивере, расположенном в 

нижней части кольцевой полости  и равномерно распределённых 

по верхнему торцу ресивера, внутренняя полость которого 

соединена с выходом магистрали подготовки газообразного 

сжатого рабочего агента, причём кольцевая полость в верхней 

части соединена с концентричной ей и кольцевому ресиверу 

цилиндрической ёмкостью, имеющей в донной части выход в 

сборник пены и конденсата, и,  рабочий верхний торец которой 

расположен выше уровня перелива; 
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8. Модуль для аэродинамической флотации в соответствии с 

пунктом 7, отличающийся тем, что система аэродинамических и 

гидродинамических механизмов, представляет собой, равномерно 

распределённые по окружности верхнего торца ресивера, 

устройства аэродинамического вспенивания жидкостей; 

 

9. Модуль для аэродинамической флотации в соответствии с 

пунктом 7, отличающийся тем , что вводное устройство для 

вспениваемой жидкости расположено ниже уровня верхнего 

торца ресивера с устройствами аэродинамического вспенивания 

жидкости; 

 

10. Модуль для аэродинамической флотации в соответствии с 

пунктом 7, отличающийся тем, что выводное устройство для 

жидкости , после вспенивания , расположено ниже уровня 

верхнего торца цилиндрической ёмкости, имеющей в донной 

части выход в в сборник пены и конденсата; 

 

11. Способ аэродинамического вспенивания жидкостей, путём 

создания  за счёт преобразований формы и скорости 

аэродинамического потока газообразного рабочего агента, зоны 

пониженного давления  и введения в эту зону с двух сторон от 

неё, с одной стороны, совпадающей с направлением ввода 

газообразного рабочего агента , равномерно распределённых по 

объёму указанной зоны , микро - потоков сжатого газообразного 

рабочего агента, и, с другой стороны, втягивание в указанную 

зону  торообразного потока вспениваемой жидкости , и, создание 

в зоне соединения двух потоков,- аэродинамического и 

гидродинамического псевдо - кипящего слоя; 

 

12. Устройство для вспенивания жидкостей , преимущественно 

состоящих из нескольких компонентов, как минимум один из 

которых имеет органическое происхождение, состоящее из: 

 

-    устройства для ввода и преобразования потока газообразного 

рабочего агента, находящегося под давлением; 

 

-   механизма последовательного преобразования потока газообразного 

рабочего агента в кольцевую коническую воронку на дне корпуса 
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генератора пены, включающего две части,- аэродинамическую и 

гидродинамическую, соединённые  между собой системой равномерно 

распределённых по дну корпуса генератора пены капиллярных 

отверстий; 

 

-   механизма последовательного изменения направления движения 

потоков газообразного рабочего агента и введения указанных потоков в 

кольцевой  поток вспениваемой жидкости с высоким уровнем удельной 

турбулентности; 

 

-   механизма насыщения кольцевого   потока с повышенным уровнем 

турбулентности  вспениваемой жидкости пузырьками газообразного 

рабочего агента; 

 

-   механизма формирования в объёме  высокой турбулентности  

жидкости псевдо - кипящего слоя; 

 

-   устройства вывода сформированной пены из рефлектора - оболочки; 

 

-   аэродинамического и гидродинамического интерфейса, 

связывающего аэродинамическую и гидродинамическую части 

устройства для вспенивания жидкостей, выполненного в виде 

цилиндрического штифта, имеющего по обе стороны от него 

конические отражатели, вершины конусов которых направлены в 

противоположные стороны; 
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Рисунок 3 , - на рисунке представлено осевое сечение указанного 

пьезоэлектрического двигателя , работающего по принципу обратного 

пьезоэлектрического эффекта  и имеющего свойства и возможности 

прецизионного шагового двигателя 
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Цифрами на рисунке обозначены: 

 

101 основание 

102 подшипник 

103 стержень (вращающийся вал) 

104 внешний корпус 

105 отталкивающая поверхность 

106 толкающий лепесток 

107 верхняя контактная пластина 

108 пьезоэлектрическое кольцо 

109 контактный элемент 

110 контактное соединение 

111 полость 
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Рисунок 4 , - на рисунке также  представлено осевое сечение 

указанного пьезоэлектрического двигателя , работающего по принципу 

обратного пьезоэлектрического эффекта  и имеющего свойства и 

возможности прецизионного шагового двигателя 

 

Цифрами на рисунке обозначены : 

 

112 верхний контакт 

113 нижний контакт 

114 фиксатор крепления 
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Рисунок 5, - на рисунке показано сечение пьезоэлектрического 

двигателя у которого толкающие лепестки не припаяны на 

пьезоэлектрическое кольцо, а закреплены на пружинной ленте 

 

Цифрами на рисунке обозначены : 

 

201 внутренняя часть замка пружины 

202 внешняя часть замка пружины 

203 внутренняя часть замка пружины 

204 внешняя часть замка пружины 
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Рисунок 6, - на рисунке показано структурное построение пружинной 

ленты с отштампованными толкающими лепестками 

 

Цифрами на рисунке обозначены : 

 

301 основание пружинной ленты 

302 выштампованное отверстие 

303 внутренняя часть замка 

304 внутренняя часть замка 

305 толкающий лепесток 

306 внешняя часть замка 

307 внешняя часть замка 

308 линия изгиба лепестка 
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Рисунок 7, - на рисунке показан фрагмент  и  структурное построение 

пружинной ленты с отштампованными толкающими лепестками 

 

Цифрами на рисунке обозначены : 

 

501 горизонтальный уровень 

502 линия сгиба 

503 угол отклонения лепестка 
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Рисунок 11 , - на рисунке показано крепление в 

пьезоэлектрическом двигателе  пьезокерамического кольца 

 

Цифрами на рисунке обозначены: 

 

801 толкающий лепесток 

802 пьезоэлектрическое кольцо 

 

 

 

Прецизионные пьезоэлектрические двигатели с обратным пьезо-

электрическим эффектом позволяют добиваться высокоточного 

позиционирования при их использовании в составе гибких 

автоматических производственных комплексов фотолитографии, 

имеющих в системах управления и контроля элементы 

искусственного интеллекта и искусственные нейронные сети. 

 

Следующей целью после успешного позиционирования руки робота 

является захват предмета. Для этого используется аэродинамические 

захваты. 
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Рисунок 12 , - на рисунке показан вариант аэродинамического 

захватного устройства с корпусом из термореактивной пластмассы. 

 

Также на рисунке прослеживается масштабный фактор приведенного  

устройства. 
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Рисунок 13 , - на рисунке показаны различные варианты и размеры 

аэродинамических бесконтактных захватных устройств и разобранный 

пьезоэлектрический двигатель  , работающий на принципе обратного 

пьезоэлектрического эффекта; На пьезокерамическом кольце 

закреплены толкающие пластины (в изоляции красного цвета); 

 

Такая конструкция позволяет получить на роторе высокий крутящий 

момент при стабильном угле поворота ротора. 
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Выводы 

Как известно, для прочного удержания захваченного предмета, 

требуется достаточно высокое давление воздуха, порой достигающее 

нескольких атмосфер. 

 

В связи с этим возникают определённые сложности, а именно 

объединить такие захваты в цепочку уже не представляется 

возможным, так как давление на дальнем от входа конце такой цепочки 

неминуемо упадёт. Следовательно, поддерживать нужно давление 

нужно непосредственно на одиночном захвате. 

 

Таким образом, аэродинамические захваты являются одним из 

основных элементов современных полностью автоматизированных 

робототехнических систем в составе гибких автоматических 

производственных комплексов фотолитографии, имеющих в системах 

управления и контроля элементы искусственного интеллекта и 

искусственные нейронные сети. 

Подобные автоматизированные линии позволяют получать высокие 

скорости обработки, и за счёт прочного удержания захваченных 

предметов, снижается уровень брака. 
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SYSTEMS AND METHODS FOR PROVIDING DYNAMIC VACUUM 

PRESSURE IN AN ARTICULATED ARM END EFFECTOR  
 

Abstract 

A system is disclosed for providing dynamic vacuum control to an end 

effector of an articulated arm. The system includes a first vacuum source for 

providing a first vacuum pressure with a first maximum air flow rate, and a 

second vacuum source for providing a second vacuum pressure with a 

second maximum air flow rate, wherein the second vacuum pressure is 

higher than the first vacuum pressure and wherein the second maximum air 

flow rate is greater than the first maximum air flow rate. 
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PNEUMATIC PERCUSSIVE TOOL WITH ATTACHMENTS AND 

METHOD OF USE THEREOF  

 

Abstract 

The present disclosure generally relates to quick change attachments for a 

pneumatic percussive tool. The attachments convert a pneumatic percussive 

tool, such as an air impact tool with proximal attachment means, which has 

a "pushing" force, into a pneumatic percussive tool having a "pulling" force. 
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Once attached to the pneumatic percussive tool, the attachments also provide 

a quick change feature for allowing "pulling" tools to be simply and easily 

removed and replaced. 
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STAGE SYSTEM, LITHOGRAPHIC APPARATUS, METHOD FOR 

POSITIONING AND DEVICE MANUFACTURING METHOD  

 

Abstract 

A system for positioning, a stage system, a lithographic apparatus, a method 

for positioning and a method for manufacturing a device in which use is 

made of a stage system. The stage system has a plurality of air bearing 

devices. Each air bearing device has: a gas bearing body which has a free 

surface, a primary channel which extends through the bearing body and has 

an inlet opening in the free surface, and a secondary channel system which 

extends through the bearing body and which has a plurality of discharge 

openings in the free surface. The flow resistance in the secondary channel 

system can be higher than the flow resistance in the primary channel. 
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VACUUM HOLDER WITH EXTENSIBLE SKIRT GASKET  

 

Abstract 
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A vacuum holder for articles, a combination of a vacuum holder and an 

article, a system for holding and conveying articles, and a method for 

holding and conveying articles are disclosed. The vacuum holder includes a 

main body having a surface and an air passageway leading to the surface, 

and a valve joined to the main body and in fluid communication with the air 

passageway. The vacuum holder includes an extensible skirt gasket with an 

opening therein. An article can be placed adjacent to the surface of the main 

body, and a vacuum can be drawn through the air passageway to hold the 

article to the vacuum holder. The valve maintains the vacuum between the 

article and the vacuum holder without being connected to a vacuum source, 

until it is desired to release the article from the vacuum holder. 

 

ПРИЛОЖЕНИЕ 5 

 

United States Patent Application 20190134827 

Kind Code A1 

WAGNER; Thomas ;   et al. May 9, 2019 

 
SYSTEMS AND METHODS FOR PROVIDING DYNAMIC VACUUM 

PRESSURE AT AN END EFFECTOR USING A SINGLE VACUUM 

SOURCE  
 

Abstract 

A system including a programmable motion device and an end effector for 

grasping objects to be moved by the programmable motion device is 

disclosed. The system includes a vacuum source that provides a high flow 

vacuum such that an object may be grasped at an end effector opening while 

permitting a substantial flow of air through the opening, and a dead-head 

limitation system for limiting any effects of dead-heading on the vacuum 

source in the event that a flow of air to the vacuum source is interrupted. 
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SYSTEMS AND METHODS FOR PROVIDING DYNAMIC VACUUM 

PRESSURE IN AN ARTICULATED ARM END EFFECTOR  
 

Abstract 

A system is disclosed for providing dynamic vacuum control to an end 

effector of an articulated arm. The system includes a first vacuum source for 

providing a first vacuum pressure with a first maximum air flow rate, and a 

second vacuum source for providing a second vacuum pressure with a 

second maximum air flow rate, wherein the second vacuum pressure is 

higher than the first vacuum pressure and wherein the second maximum air 

flow rate is greater than the first maximum air flow rate. 
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Bronowski; Marek May 2, 2019 

 
MULTI-STAGE GRIPPER  
 

Abstract 

The multi-element pneumatic gripper equipped with a pump which enables 

attaching the products by a suction cup, is characterized by the fact that the 

gripper of a multi-element pneumatic telescopic actuator which ends on one 

side with a sucker with a weight and a steel ball inside the weight and on the 

other side is connected to the supply system, whereas an electromechanical 

uptake is located at the base of the first element of the pneumatic telescopic 

actuator, wherein in the first embodiment the supply system consists of a 

vacuum/pressure pump, suction and discharge lines, a valve which supplies 

air to the system, a three-way valve and a pressure sensor, and wherein in 

the second embodiment the supply system consists of a vacuum/pressure 

pump, a suction line, a valve which supplies air to the system and a pressure 

sensor. 
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LEE; Sun Ho February 14, 2019 

 
SYSTEM FOR ADSORBING THIN FILM SHEET TO PREVENT FROM 

DROOPING IN FUEL CELL SYSTEM  

 

Abstract 

A system for adsorbing a thin film sheet includes a main frame and first and 

second auxiliary frames connected to respective ends of the main frame. At 

least one of the first and second auxiliary frames is movably connected to 

the main frame to increase or decrease a distance between the first and 

second auxiliary frames. Adsorbing parts are disposed under the first and 

second auxiliary frames, respectively, to draw or inject air and to adsorb 

both sides of the thin film sheet. A tension adjusting part adjusts a location of 

the at least one of the first and second auxiliary frames to adjust a tension 

applied to the thin film sheet. 
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HERRSTROM; Jonas August 29, 2019 

 
VACUUM POWERED TOOL  

 

Abstract 

Vacuum powered tool (1) that is connectable to a vacuum source and 

arranged to in an object engagement position engage and hold an object as a 

result of a negative pressure in the tool (1) as well as to resiliently return to 

an initial position when the negative pressure ceases and, which tool (1) 
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comprises an object handling engagement part (2), wherein the tool (1), in a 

first end (3), has a fitting (4) to be fixedly received in a vacuum connection 

implement for fixation of the tool (1), and in a second end (5) of the tool (1), 

wherein the second end (5) is formed for air-proof contact and provided 

with an at least partly flexible and collapsible spherical hollow inner 

geometry (7) onto which at least partly spherical and collapsible hollow 

inner geometry (7) having a collapsible part (6), object handling and 

engagement means (8) are provided and arranged such as to in the object 

engagement position engage and hold the object as a result of the negative 

pressure in the flexible and collapsible spherical hollow inner geometry (7) 

as well as to resiliently return to the initial position when the negative 

pressure in the flexible and collapsible spherical hollow inner geometry (7) 

ceases. 
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ROBOTIC GRIPPER  
 

Abstract 

A robotic gripper for grasping a target object includes a linear actuator and a 

gripping assembly. The gripping assembly is coupled to the linear actuator 

and includes a plurality of fingers that are positioned to selectively grasp and 

release the target object. The linear actuator includes an air cylinder and a 

linearly movable rod that reciprocates within the air cylinder between a 

retracted position and an extended position. The gripping assembly includes 

a finger holder and a finger closer. The fingers are affixed to the finger 

holder and extend from the finger holder through openings formed in the 

finger closer. The finger closer is coupled to the linearly movable rod which 

reciprocatingly drives the finger closer over the fingers to adjust the fingers 

between a first position in which the fingers grasp the target object and a 

second position in which the fingers release the target object. 
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BERI; Alekh Rajesh December 20, 2018 

 
SOFT ROBOTIC ASSISTIVE GRIPPING DEVICE  

 

 

Abstract 

This invention is directed to offer a customizable, cost effective, and 

comfortable soft gripping solution for patients with chronic disabilities, such 

as diabetic neuropathy, allowing the patients to function independently and 

perform routine daily tasks. A soft robotic gripper has been developed with 

one or more inflatable systems actuated by aft to assist a user to grip an 

object. The main body of the gripper bends with air actuation while the 

fingertip actuation helps functionality in the extremities. The gripper is 

further enhanced by adding sensors that integrate feedback for sensitivity to 

touch, conformability, and grip ability. The modular design modifications 

allow for gripper adjustments as the disease progresses or rescinds. The 

gripper also works as a training aid for routine physical therapy exercises. 

Data collected by a microprocessor can also help learn more about these 

chronic diseases and use artificial intelligence to customize treatment 

regimens for individual patients. 
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UNIVERSAL PART HOLDER WITH CONFORMABLE MEMBRANES  
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Abstract 

An apparatus for holding three-dimensional parts for printing includes a 

frame with sides and a solid bottom and a part gripping membrane mounted 

across the face of the frame. A biasing membrane is mounted at the midpoint 

of the frame height to form an air chamber between the frame bottom and 

the biasing membrane and a vacuum chamber between the biasing 

membrane and the part gripping membrane positioned on the face of the 

frame. To grip a part, the gripping membrane is stretched over the part, 

positive pressure is applied to the air chamber to compress the granular 

material within the air chamber and further stretch the gripping membrane 

over the part, and then vacuum is applied to the vacuum chamber between 

the two membranes to maintain the granular material compression and grip 

on the part when air pressure is relieved from the air chamber. 

 

ПРИЛОЖЕНИЕ 13 

 

United States Patent Application 20130001970 

Kind Code A1 

SUYAMA; Takashi ;   et al. January 3, 2013 

 
ROBOT AND ROBOT HAND  
 

Abstract 

A robot includes a robot arm. A robot hand is disposed at a distal end of the 

robot arm and grips an object. The robot hand includes an air chuck device 

including a pair of pistons and an air cylinder. The air cylinder opens and 

closes the pistons in parallel to one another. A pair of first gripping members 

are disposed at a first side of the pistons and move close to and apart from 

one another within a first movable range on a movable plane. A pair of 

second gripping members are disposed at a second side of the pistons and 

move close to and apart from one another within a second movable range 

different from the first movable range on the movable plane. The robot hand 

pivots relative to the distal end of the robot arm about a pivot axis 

approximately perpendicular to the movable plane. 
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MAFFEIS; Giuseppe August 13, 2015 

 
PROTECTIVE CASING OF ROBOT GRIPPERS  

 
 

Abstract 

A protective casing of a gripper for industrial automation is described, 

having two or more jaws, which makes the gripper also usable in clean-

room. The casing comprises a base fixable to an outer actuator, for example 

a robotic arm, and a dome. The dome and the base are air tightly 

constrainable one to another and they together define a chamber for housing 

the gripper. The dome is provided with through slots at the jaws of the 

gripper; the edges of the through slots air tightly adhere to the 

corresponding jaw. At least the portion of the dome at the through slots is 

elastically deformable to follow the movements of the jaws. Preferably, the 

dome and the base are coupled and flush in order to limit or prevent particles 

or dust from building up between interstices. 
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DEVICE FOR HANDLING OBJECTS  

 

Abstract 

The invention relates to a device for handling objects, comprising at least 

one inflatable air chamber and a retaining unit for objects, which is attached 

to the air chamber, to a robot or manipulator, characterized by at least one 

device for handling objects, and to a method for handling objects using the 

aforementioned device, characterized by the steps of: moving the device 

with the side thereof comprising the retaining unit to the object to be handled 



 

31 

 

in a first position; establishing an adhesive connection between the retaining 

unit and the object to be handled, thus retaining the object; moving the 

device to a desired second position, and releasing the object from the 

retaining unit by inflating the at least one air chamber. 
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STAGE SYSTEM, LITHOGRAPHIC APPARATUS, METHOD FOR 

POSITIONING AND DEVICE MANUFACTURING METHOD  

 

Abstract 

A system for positioning, a stage system, a lithographic apparatus, a method 

for positioning and a method for manufacturing a device in which use is 

made of a stage system. The stage system has a plurality of air bearing 

devices. Each air bearing device has: a gas bearing body which has a free 

surface, a primary channel which extends through the bearing body and has 

an inlet opening in the free surface, and a secondary channel system which 

extends through the bearing body and which has a plurality of discharge 

openings in the free surface. The flow resistance in the secondary channel 

system can be higher than the flow resistance in the primary channel. 
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SEMICONDUCTOR CLEANER SYSTEMS AND METHODS  

 

Abstract 
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In an embodiment, the present invention discloses a EUV cleaner system 

and process for cleaning a EUV carrier. The euv cleaner system comprises 

separate dirty and cleaned environments, separate cleaning chambers for 

different components of the double container carrier, gripper arms for 

picking and placing different components using a same robot handler, 

gripper arms for holding different components at different locations, 

horizontal spin cleaning and drying for outer container, hot water and hot air 

(70 C) cleaning process, vertical nozzles and rasterizing megasonic nozzles 

for cleaning inner container with hot air nozzles for drying, separate vacuum 

decontamination chambers for outgassing different components, for 

example, one for inner and one for outer container with high vacuum (e.g., 

<10.sup.-6 Torr) with purge gas, heaters and RGA sensors inside the vacuum 

chamber, purge gas assembling station, and purge gas loading and unloading 

station. 
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DEFECT MEASURING DEVICE FOR WAFERS  

 

Abstract 

Provided is a device for measuring wafer defects, which prevents damage of 

a wafer and also measures defects at upper, lower and side surfaces of the 

wafer simultaneously. The device for measuring wafer defects includes a 

lower blower configured to inject air to a lower surface of a wafer to float 

the wafer; an upper blower provided to be moved up and down with respect 

to the lower blower and configured to inject the air to an upper surface of 

the wafer to fix the wafer; an upper contamination measuring part provided 

at an upper side of the upper blower and configured to detect contamination 

on the upper surface of the wafer; a lower contamination measuring part 

provided at a lower side of the lower blower and configured to detect 

contamination on the lower surface of the wafer; and a side contamination 

measuring part provided between the upper and lower blowers and 

configured to detect contamination on a side surface of the wafer. 
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ROBOT SYSTEM, LIQUID TRANSFER CONTROLLER, LIQUID 

TRANSFER CONTROL METHOD, AND MEDICINE 

MANUFACTURING METHOD  
 

Abstract 

A robot system includes a multi-jointed robot, a syringe actuator which pulls 

and pushes a plunger of a syringe having a needle; and a controller which 

controls the multi jointed robot to handle a vessel storing a liquid and the 

syringe and controls the syringe actuator. The controller includes a first 

control module which controls the multi-jointed robot such that the needle of 

the syringe punctures a cap of the vessel, a second control module which 

controls the syringe actuator such that the air in the syringe is sent into the 

vessel by pushing the plunger in a state where the vessel is positioned on an 

upper side of the syringe and a tip portion of the needle is positioned on an 

upper side of the liquid in the vessel after the first control module controls 

the multi-jointed robot, and a third control module which controls the 

syringe actuator such that the liquid in the vessel is absorbed through the 

needle by pulling the plunger in a state where the tip portion of the needle is 

positioned in the liquid in the vessel after the second control module controls 

the syringe actuator. 

 


