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一种空间六自由度微动平台

(57)摘要

本实用新型公开了一种空间六自由度微动

平台，包括静平台，动平台，柔性铰链和薄片驱动

器；静平台和动平台之间设置有环形柔性铰链；

环形柔性铰链的上端面上竖直设置有上层柔性

铰链；环形柔性铰链的下端面上竖直设置有下层

柔性铰链；环形柔性铰链内设置有十字形柔性铰

链；十字形柔性铰链的四个支脚的下端面均设置

有压电薄片驱动器A；十字形柔性铰链的四个支

脚的相同方向的侧面上均设置有压电薄片驱动

器B；十字形柔性铰链的一个支脚的另外一侧面

设置有压电薄片驱动器C；与压电薄片驱动器C相

邻的一个支脚的另外一侧面设置有压电薄片驱

动器D。本实用新型结构紧凑，体积较小；采用压

电薄片驱动器驱动，具有双向运动控制能力；实

现空间六自由度调整。

权利要求书1页  说明书3页  附图4页

CN 209425389 U

2019.09.24

CN
 2
09
42
53
89
 U



1.一种空间六自由度微动平台，其特征在于：包括静平台，动平台，柔性铰链和薄片驱

动器；柔性铰链包括环形柔性铰链，十字形柔性铰链，上层柔性铰链，下层柔性铰链，薄片驱

动器包括压电薄片驱动器A，压电薄片驱动器B，压电薄片驱动器C和压电薄片驱动器D；所述

静平台和动平台之间设置有环形柔性铰链；所述环形柔性铰链的上端面的边缘上竖直设置

有上层柔性铰链，且上层柔性铰链与动平台的下端面连接；所述环形柔性铰链的下端面的

边缘上竖直设置有下层柔性铰链，且下层柔性铰链与静平台的上端面连接；所述环形柔性

铰链内设置有十字形柔性铰链；所述十字形柔性铰链的四个支脚的下端面均设置有压电薄

片驱动器A；所述十字形柔性铰链的四个支脚的相同方向的侧面上均设置有压电薄片驱动

器B；所述十字形柔性铰链的一个支脚的另外一侧面设置有压电薄片驱动器C；与压电薄片

驱动器C相邻的一个支脚的另外一侧面设置有压电薄片驱动器D。

2.根据权利要求1所述的一种空间六自由度微动平台，其特征在于：所述薄片驱动器为

具有伸缩特性的材料。

3.根据权利要求1所述的一种空间六自由度微动平台，其特征在于：所述上层柔性铰链

和下层柔性铰链交错分布。

4.根据权利要求1所述的一种空间六自由度微动平台，其特征在于：所述上层柔性铰链

有四个，竖向的均匀分布在环形柔性铰链边缘。

5.根据权利要求1所述的一种空间六自由度微动平台，其特征在于：所述下层柔性铰链

有四个，竖向的均匀分布在环形柔性铰链边缘。
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一种空间六自由度微动平台

技术领域

[0001] 本实用新型涉及一种微动平台，尤其是一种在空间六自由度调整的紧凑型微动平

台。

背景技术

[0002] 精密微动平台在微电子工程，光学精密工程，高精度制造系统，纳米科学与技术等

领域有着重要应用。压电微动平台因其精度高、无摩擦、控制方法简单和结构紧凑等优点。

目前现有技术中的微动平台基本结构主要由静平台，动平台，柔性铰链，压电驱动器四部分

组成，传统的6自由度平台法向一般采用6支杆结构，6压电堆栈的结构，具有体积比较大的

缺点。

实用新型内容

[0003] 本实用新型目的是：提供一种可以双向运动控制，结构紧凑的，实现空间六自由度

调整的微动平台。

[0004] 本实用新型的技术方案是：一种空间六自由度微动平台，包括静平台，动平台，柔

性铰链和薄片驱动器；柔性铰链包括环形柔性铰链，十字形柔性铰链，上层柔性铰链，下层

柔性铰链，薄片驱动器包括压电薄片驱动器A，压电薄片驱动器B，压电薄片驱动器C和压电

薄片驱动器D；所述静平台和动平台之间设置有环形柔性铰链；所述环形柔性铰链的上端面

的边缘上竖直设置有上层柔性铰链，且上层柔性铰链与动平台的下端面连接；所述环形柔

性铰链的下端面的边缘上竖直设置有下层柔性铰链，且下层柔性铰链与静平台的上端面连

接；所述环形柔性铰链内设置有十字形柔性铰链；所述十字形柔性铰链的四个支脚的下端

面均设置有压电薄片驱动器A；所述十字形柔性铰链的四个支脚的相同方向的侧面上均设

置有压电薄片驱动器B；所述十字形柔性铰链的一个支脚的另外一侧面设置有压电薄片驱

动器C；与压电薄片驱动器C相邻的一个支脚的另外一侧面设置有压电薄片驱动器D。

[0005] 优选的，所述薄片驱动器为具有伸缩特性的材料。

[0006] 优选的，所述上层柔性铰链和下层柔性铰链交错分布。

[0007] 优选的，所述上层柔性铰链有四个，竖向的均匀分布在环形柔性铰链边缘。

[0008] 优选的，所述下层柔性铰链有四个，竖向的均匀分布在环形柔性铰链边缘。

[0009] 本实用新型的优点是：

[0010] 1．设计结构紧凑，体积较小；

[0011] 2.  采用压电薄片驱动器驱动，具有双向运动控制能力；

[0012] 3. 实现空间六自由度调整。

附图说明

[0013] 下面结合附图及实施例对本实用新型作进一步描述：

[0014] 图1为本实用新型一种空间六自由度微动平台的主视结构示意图；
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[0015] 图2为附图1中A-A面的剖视结构示意图；

[0016] 图3为附图1中B-B面的剖视结构示意图；

[0017] 图4为本实用新型一种空间六自由度微动平台的立体结构示意图；

[0018] 图5为本实用新型一种空间六自由度微动平台的压电薄片驱动器A或压电薄片驱

动器B8或压电薄片驱动器C9或压电薄片驱动器D10的示意图；

[0019] 图6为本实用新型一种空间六自由度微动平台的压电薄片驱动器A或压电薄片驱

动器B8或压电薄片驱动器C9或压电薄片驱动器D10的通电产生弯矩的示意图；

[0020] 图7为本实用新型一种空间六自由度微动平台的动平台沿z向平移效果示意图；

[0021] 图8为本实用新型一种空间六自由度微动平台的动平台绕y轴旋转或绕x轴旋转的

效果示意图；

[0022] 图9为本实用新型一种空间六自由度微动平台的动平台绕z轴旋转效果示意图；

[0023] 图10为本实用新型一种空间六自由度微动平台的动平台沿y向平移或沿x向平移

效果示意图；

[0024] 其中：1、静平台；2、动平台；3、环形柔性铰链；4、十字形柔性铰链；5、上层柔性铰

链；6、下层柔性铰链；7、压电薄片驱动器A；8、压电薄片驱动器B；9、压电薄片驱动器C；10、压

电薄片驱动器D。

具体实施方式

[0025] 实施例：

[0026] 如图1-4所示，一种空间六自由度微动平台，包括静平台1，动平台2，柔性铰链和薄

片驱动器；柔性铰链包括环形柔性铰链3，十字形柔性铰链4，上层柔性铰链5，下层柔性铰链

6；薄片驱动器包括压电薄片驱动器A7，压电薄片驱动器B8，压电薄片驱动器C9和压电薄片

驱动器D10；所述静平台1和动平台2之间设置有环形柔性铰链3；所述环形柔性铰链3的上端

面的边缘上竖直设置有上层柔性铰链5，且上层柔性铰链5与动平台2的下端面连接；所述环

形柔性铰链3的下端面的边缘上竖直设置有下层柔性铰链6，且下层柔性铰链6与静平台1的

上端面连接；所述上层柔性铰链5和下层柔性铰链6交错分布，其夹角为45°；所述上层柔性

铰链5有四个，竖向的均匀分布在环形柔性铰链3的边缘；所述下层柔性铰链6有四个，竖向

的均匀分布在环形柔性铰链3的边缘；所述环形柔性铰链3内设置有十字形柔性铰链4；所述

十字形柔性铰链4的四个支脚的下端面均设置有压电薄片驱动器A7；所述十字形柔性铰链4

的四个支脚的相同方向的侧面上均设置有压电薄片驱动器B8；所述十字形柔性铰链4的一

个支脚的另外一侧面设置有压电薄片驱动器C9；与压电薄片驱动器C9相邻的一个支脚的另

外一侧面设置有压电薄片驱动器D10。

[0027] 如图5-6所示，所述薄片驱动器可以是压电材料，磁致伸缩材料等具有伸缩特性的

材料。本实用新型设计案例测试的时候，采用压电薄片驱动器；所述压电薄片驱动器A7，压

电薄片驱动器B8，压电薄片驱动器C9和压电薄片驱动器D10通过控制电压，产生弯矩；如图7

所示，四个设置在十字形柔性铰链4的四个支脚的下端面压电薄片驱动器A7共同作用，驱动

环形柔性铰链3，十字形柔性铰链4和上层柔性铰链5，推动动平台2沿z向平移，其中虚线框

3′表示环形柔性铰链初始位置，动平台2为沿z向平移后的位置；如图8所示，相对的压电薄

片驱动器A7两两作用，驱动环形柔性铰链3，十字形柔性铰链4和上层柔性铰链5，推动动平
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台2绕y轴旋转或是绕x轴旋转，其中虚线框3′表示环形柔性铰链初始位置，动平台2为绕y轴

旋转或是绕x轴旋转后的位置；如图9所示，四个设置在十字形柔性铰链4的四个支脚的相同

方向的侧面上的压电薄片驱动器B8共同作用，驱动环形柔性铰链3，十字形柔性铰链4和上

层柔性铰链5，推动动平台2绕z轴旋转，其中实线框3′表示环形柔性铰链初始位置，动平台2

为绕z轴旋转后的位置；如图10所示，压电薄片驱动器C9与对面同侧的压电薄片驱动器B8共

同作用，驱动环形柔性铰链3，十字形柔性铰链4和上层柔性铰链5，推动动平台2沿y向平移，

压电薄片驱动器D10与对面同侧的压电薄片驱动器B8共同作用，驱动环形柔性铰链3，十字

形柔性铰链4和上层柔性铰链5，推动动平台2沿x向平移，其中虚线框5′表示上层形柔性铰

链初始位置，动平台2为沿y向平移或是沿x向平移后的位置。

[0028] 上述实施例仅例示性说明本实用新型的原理及其功效，而非用于限制本实用新

型。任何熟悉此技术的人士皆可在不违背本实用新型的精神及范畴下，对上述实施例进行

修饰或改变。因此，举凡所属技术领域中具有通常知识者在未脱离本实用新型的所揭示的

精神与技术思想下所完成的一切等效修饰或改变，仍应由本实用新型的权利要求所涵盖。
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图3
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图6

图7
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图9

图10
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