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Рисунок 1 , - на рисунке показаны различные варианты и 
исполнительные размеры аэродинамических  бесконтактных захватов , 
которые также могут выполнять функции генераторов пены.

Как правило в указанную техническую систему 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.
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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;

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 
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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;

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 
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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;

-   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;
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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

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 
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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 
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 
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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;

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;
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-   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;

-   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 
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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;

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 
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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;

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 
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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 
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;
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-   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
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308 линия изгиба лепестка

Рисунок 7, - на рисунке показан фрагмент  и  структурное построение 
пружинной ленты с отштампованными толкающими лепестками

Цифрами на рисунке обозначены :

309 направляющая фиксатора
310 основание фиксатора
311 фиксирующий головка
312 удерживающее сужение
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Рисунок 8, - 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 9 , - 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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Аэродинамические захваты

Рисунок 10, - на рисунке показаны различные типы и размеры 
аэродинамических захватных устройств с мембранами из нержавеющей
стали и корпусами , изготовленными из различных синтетических 
материалов, в том числе из термореактивных пластмасс  и из 
термопластичных пластмасс.

Образец, представленный слева, изготовлен из нержавеющей стали 
и предназначен для захвата горячих заготовок.
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Рисунок 11, -  на рисунке также  показаны различные типы и размеры 
аэродинамических захватных устройств с мембранами из нержавеющей
стали и корпусами, изготовленными из различных синтетических 
материалов , в том числе из термореактивных пластмасс  и из 
термопластичных пластмасс.

Также на рисунке представлены две части пьезоэлектрического 
двигателя с толкающими лепестками изготовленными из пружинной 
стали (на рисунке красного цвета).
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Рисунок 12, - 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.
Также на рисунке прослеживается масштабный фактор приведенных 
устройств.
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Рисунок 13, - на рисунке также  показаны различные варианты и 
размеры аэродинамических бесконтактных захватных устройств и 
собранный пьезоэлектрический двигатель , работающий на принципе 
обратного пьезоэлектрического эффекта; На пьезокерамическом кольце
двигателя  закреплены толкающие пластины – лепестки ;
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Такая конструкция позволяет получить на роторе высокий крутящий 
момент при стабильном угле поворота ротора.

Также на рисунке прослеживается масштабный фактор приведенных 
устройств.

Рисунок 14, - на рисунке  показаны различные варианты и размеры 
аэродинамических бесконтактных захватных устройств и собранный 
пьезоэлектрический двигатель , работающий на принципе обратного 
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пьезоэлектрического эффекта; На пьезокерамическом кольце двигателя
закреплены толкающие пластины – лепестки;

Такая конструкция позволяет получить на роторе высокий крутящий 
момент при стабильном угле поворота ротора.

Также на рисунке прослеживается масштабный фактор приведенных 
устройств

Рисунок 15 , - на рисунке показан вариант аэродинамического 
захватного устройства с корпусом из термореактивной пластмассы.

Также на рисунке прослеживается масштабный фактор приведенного  
устройства.
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Как известно, для прочного удержания захваченного предмета, 
аэродинамическими захватами в составе гибких автоматических 
производственных комплексов фотолитографии 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. А значит, нужно куда-
то деть излишки подаваемого воздуха. И в таком случае, незаменимую 
роль играют глушители аэродинамического шума.

Глушители аэродинамического шума

Рисунок 16 , - на фигуре показан в осевом сечении микро – глушитель 
аэродинамического шума с активной функцией фильтрации 
воздушного потока на выходе из зоны обработки
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Цифрами на фигуре обозначены :

101 корпус глушителя
102 штуцер для входящего потока
103 входное отверстие
104 внешняя камера глушителя
105 задняя стенка глушителя
106 регулирующий винт
107 фиксирующая гайка
108 основание для крепления отражателя
109 шум-поглощающий отражатель
110 фильтрующий элемент
111 направляющий конус
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Рисунок 7, - на фигуре показаны  в осевом сечении микро – глушители 
аэродинамического шума с активной функцией фильтрации 
воздушного потока на выходе из зоны обработки и с разными 
вариантами дизайна внутренних рабочих полостей и каналов

Цифрами на фигуре обозначены :

718, - специальный тороидальный канал , предназначенный для 
полного разворота потоков сжатого воздуха перед выводом их из 
активной зоны глушителя

Фигура 7А
Цифрами на фигуре обозначены :

718, - специальный тороидальный канал , предназначенный для 
полного разворота потоков сжатого воздуха перед выводом их из 
активной зоны глушителя

Фигура 7В
Цифрами на фигуре обозначены :

718, - специальный тороидальный канал , предназначенный для 
полного разворота потоков сжатого воздуха перед выводом их из 
активной зоны глушителя

Фигура 7С
Цифрами на фигуре обозначены :

718, - специальный тороидальный канал , предназначенный для 
полного разворота потоков сжатого воздуха перед выводом их из 
активной зоны глушителя
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Фигура 7D
Цифрами на фигуре обозначены :

718, - специальный тороидальный канал , предназначенный для 
полного разворота потоков сжатого воздуха перед выводом их из 
активной зоны глушителя

Figure 2 , - на рисунке показан в осевом сечении микро – глушитель 
аэродинамического шума с активной функцией фильтрации 
воздушного потока на выходе из зоны обработки с двойной системой 

32



разворота потоков сжатого воздуха , - на входе и на выводе , после 
фильтрации

Цифрами на фигуре обозначены :

201 корпус глушителя
202 входной штуцер
203 входная труба
204 внешняя стенка камеры глушителя
205 задняя стенка глушителя
206 регулировочный винт
207 фиксирующая гайка
208 основание для крепления отражателя
210 фильтрующие элементы
211 входная труба
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Figure 3, - на рисунке также  показан в осевом сечении микро – 
глушитель аэродинамического шума с активной функцией фильтрации 
воздушного потока на выходе из зоны обработки с двойной системой 
разворота потоков сжатого воздуха , - на входе и на выводе , после 
фильтрации

Цифрами на фигуре обозначены :

301 , - корпус глушителя аэродинамического шума
302 , - присоединительная резьбовая цапфа
304 , - радиальные отверстия в корпусе глушителя 
аэродинамического шума для выпуска сжатого воздуха после всех 
преобразований и изменения траектории движения по каналам 
глушителя
305 , - гайка , закрывающая внутреннюю полость корпуса глушителя
306 , - регулировочный винт , устанавливающий позиционирование 
конического отражателя - рефлектора
307 , - позиционирующая и фиксирующая гайка для 
регулировочного винта
308 , - конический отражатель - рефлектор
310 , - фильтрующие кольца
312 , - конус отражателя – рефлектора
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На рисунке стрелками показаны траектории движения потоков 
сжатого воздуха в процессе ввода в глушитель через цапфу 302 , 
трансформация потока на конусе 312, фильтрация потока на дисках 
310 и вывод потока через отверстия 304.

Figure 4 , - на рисунке  показан в осевом сечении микро – глушитель
аэродинамического шума с активной функцией фильтрации 
воздушного потока на выходе из зоны обработки с одинарной  
системой разворота на 90 градусов  потоков сжатого воздуха , -  на 
выводе , после фильтрации

Цифрами на рисунке обозначены :

401 корпус глушителя
402 входной штуцер
403 входная труба
404 выпускное отверстие
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406 регулировочный винт
410 фильтрующий элемент
413 головка регулировочного винта
414 направляющий конус
417 фиксатор

Figure 5, - на рисунке также  показан в осевом сечении микро – 
глушитель аэродинамического шума с активной функцией 
фильтрации воздушного потока на выходе из зоны обработки с 
одинарной  системой разворота на 90 градусов  потоков сжатого 
воздуха, -  на выводе, после фильтрации

Цифрами на фигуре обозначены :
501 корпус глушителя
502 входной штуцер
503 входная труба
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504 выпускное отверстие
506 внутренняя труба
507 фиксатор
510 фильтрующие элементы
513 головка регулировочного винта
515 направляющий конус
517 направляющее, шум-полглащающее кольцо на выходе
519 направляющее, шум-полглащающее кольцо на входе
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Figure 6 , - на рисунке также  показан в осевом сечении микро – 
глушитель аэродинамического шума с активной функцией 
фильтрации воздушного потока на выходе из зоны обработки с 
одинарной  системой разворота на 90 градусов  потоков сжатого 
воздуха , -  на выводе , после фильтрации

Цифрами на рисунке обозначены :

601 корпус глушителя
602 входной штуцер
603 входная труба
604 выходное отверстие
606 внутрення труба
610 фильтрующий элемент
613 головка регулировочного винта
616 направляющий конус
619 направляющее, шум-полглащающее кольцо на входе
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Figure 8A , - на рисунке показан в осевом сечении микро – глушитель 
аэродинамического шума с активной функцией фильтрации 
воздушного потока на выходе из зоны обработки с полуторной  
системой разворота потоков сжатого воздуха , - на входе и на выводе , 
после фильтрации

Цифрами на фигурах обозначены :

801 направляющее, шум-полглащающее кольцо на выходе
802 направляющее, шум-полглащающее кольцо на входе

Figure 8B , - на рисунке показан в осевом сечении микро – глушитель 
аэродинамического шума с активной функцией фильтрации 
воздушного потока на выходе из зоны обработки с полуторной  
системой разворота потоков сжатого воздуха , - на входе и на выводе , 
после фильтрации

Цифрами на фигурах обозначены :
801 направляющее, шум-полглащающее кольцо на выходе
803 направление движения потока

Figure 8C , - на рисунке показан в осевом сечении микро – глушитель 
аэродинамического шума с активной функцией фильтрации 
воздушного потока на выходе из зоны обработки с полуторной  
системой разворота потоков сжатого воздуха , - на входе и на выводе , 
после фильтрации

Цифрами на рисунках обозначены :
801 направляющее, шум-полглащающее кольцо на выходе
804 входная, разделяющая поток камера
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Figure 3A , - на рисунке также  показан в осевом сечении микро – 
глушитель аэродинамического шума с активной функцией фильтрации 
воздушного потока на выходе из зоны обработки с двойной системой 
разворота потоков сжатого воздуха , - на входе и на выводе , после 
фильтрации

Цифрами на рисунке обозначены :
301 корпус глушителя
302 входной штуцер
304 внешняя стенка глушителя
305 задняя стенка глушителя
306 регулировочный винт
307 гайка, фиксатор регулировочного винта
308 основание для крепления отражателя
310 фильтрующий элемент
312 отражающий конус
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Figure 1 , - на рисунке также  показан в осевом сечении микро – 
глушитель аэродинамического шума с активной функцией фильтрации 
воздушного потока на выходе из зоны обработки с двойной системой 
разворота потоков сжатого воздуха , - на входе и на выводе , после 
фильтрации.

Цифрами на рисунке обозначены  :
101 корпус глушителя
102 входной штуцер
103 входная труба
104 выпускное отверстие
105 задняя стенка глушителя
106 регулировочный винт
107 гайка фиксатор
108 гайка фиксатор
109 шум-поглающее отражающее кольцо
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110 фильтрующий элемент
111 направляющий конус

Figure 9 , - на рисунке показан в осевом сечении микро – глушитель 
аэродинамического шума с активной функцией фильтрации 
воздушного потока на выходе из зоны обработки с полуторной  
системой разворота потоков сжатого воздуха , - на входе и на выводе , 
после фильтрации
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На рисунке глушитель пристыкован к исполнительному узлу 
робота.

Цифрами на рисунке обозначены :

901 корпус глушителя
902 соединительная труба
903 корпус робота
904 поршень
905 шатун

44



Выводы

Таким образом глушители аэродинамического шума 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 счет прочного удержания захваченных 
предметов, снижается уровень брака. В тоже время глушителя 
аэродинамического шума, позволяют обеспечивать достаточно высокое
давление для аэродинамических захватов без создания лишнего шума. 
А возможность регулировки таких устройств открывает широкий 
спектр их применения и адаптации к конкретным производственным 
условиям.
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retaining unit by inflating the at least one air chamber. 

ПРИЛОЖЕНИЕ 16

United States Patent Application 20190187571 
Kind Code A1 
JANSSENS; Stef Marten Johan ;   
et al. 

June 20, 2019 

STAGE SYSTEM, LITHOGRAPHIC APPARATUS, METHOD FOR 
POSITIONING AND DEVICE MANUFACTURING METHOD 

Abstract
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extends through the bearing body and which has a plurality of discharge 
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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 
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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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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 
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positioned in the liquid in the vessel after the second control module controls
the syringe actuator. 
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