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(57,1. Устройство рабочей станции для проведе-
ния экспериментов в космосе, содержащее раму и
рабочее место космонавта, отличающееся тем,
что рама содержит основание с направляющей и
поручень с держателем, имеющий не менее двух
гнезд, оснащенных защелками для фиксации бло-
ка сменных образцов и механизмом торможения,
а рабочее место космонавта смонтировано на на-
правляющей с возможностью перемещения по
ней

2 Устройство рабочей станции для проведе-
ния экспериментов в космосе по п 1. отличающе-
еся тем, что рабочее место космонавта содержит
основание с вертикальной стойкой, рукоятку с кла-
вишами управления перемещением, вращением и
усилием прижатия ног космонавта, установленную _

в УПОМЯНУТОЙ стойке, ролики с шестеренчатыми
венцами, смонтированные на нижней поверхности
основания для перемещения вдоль направляю-
щей рамы и кинематически связанные посредст-
вом системы тяг с УПОМЯНУТОЙ рукояткой с клави-
шами для управления продольным перемещени-
ем рабочего места космонавта, поворотную плат-
форму, смонтированную на верхней поверхности
основания посредством опорного подшипника, со-
держащего на наружной обойме зубчатое колесо,
кинематически связанное посредством подпружи-
ненного рычага и системы тяг с вышеупомянутой
рукояткой с клавишами для управления вращени-
ем поворотной платформы с космонавтом, причем
поворотная платформа имеет скобы для фикса-
ции ног космонавта, кинематически связанные с
упомянутой рукояткой с клавишами для управле-
ния прижатием ног космонавта

3 Устройство рабочей станции для проведе-
ния экспериментов в космосе по п 2, отличающе-
еся тем, что скобы для фиксации ног космонавта
выполнены в виде кривошипов с цилиндрическими
пружинами, при этом ось вращения кривошипов
перпендикулярна оси вращения платформы

4 Устройство рабочей станции для проведе-
ния экспериментов в космосе по п.1, отличающе-
еся тем, что основание рамы и поручень с держа-
телем соединены между собой посредством, по
меньшей мере, двух шарнирных соединений с за-
щелкивающимися замками, оси которых выполне-
ны с эксцентриситетом для выборки люфта после
срабатывания
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Настоящее изобретение относится к вспомо-
гательному оборудованию, устанавливаемому на
борту космических объектов в открытом космосе,
а точнее к устройству рабочей станции для прове-
дения экспериментов в космосе

Устройство предназначено для закрепления
на внешней поверхности долговременной орбита-
льной космической станции типа «Мир», либо в
грузовом отсеке транспортного многоразового ап-
парата типа "Shuttle"

Изобретение может быть с успехом использо-
вано при проведении космонавтом, сі
в скафандр, экспериментов, исследований,^техно-
логий и материалов

Одной из важных проблем в космосе является
перемещение человека в пространстве в условиях
невесомости Отсутствие силы тяжести сущест-
венно изменяет координацию и характер движе-
ний человека при взаимодействии с окружающими
его предметами, заставпяет перестроить многие
привычные двигательные акты и по-новому расп-
ределить мышечные усилия Нужно обладать вы-
сокоразвитыми механизмами координации движе-
ний, чтобы совершать целенаправленные движе-
ния и выполнять рабочие операции

r-^r-flm-расширения функций космонавта в откры-
том космосе возникла проблема создания уст-

раїючих станций с органами управления
фонду

експертизи
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перемещением, торможения вращений и фикса-
ции ног космонавта Причем, из-за трудностей уп-
равления обычными ручками потребовалось соз-
дание устройств с клавишным управлением

Известно устройство для фиксации ног, закре-
пляющее космонавта и обеспечивающее работос-
пособность в условиях открытого космоса [1] Это
устройство содержит рабочее место космонавта,
выполненное в виде подножки - «якоря», содер-
жащего специальные стационарные опорные пла-
тформы для ног со скобами, заранее отрегулиро-
ванными по высоте и фиксирующие иоски сапог
скафандра Кроме этого, на пятке сапога имеется
шпора, для которой на устройстве установлено
специальное гнездо с защелкой Это устройство
может быть установлено как внутри, так и снаружи
космического корабля для работы с различными
приборами и оборудованием

Такое устройство не может быть эффективно
использовано для проведения экспериментов и
исследований технологий в условиях открытого
космоса, т к в нем нет средств для смены иссле-
дуемых образцов и возможности перемещения ко-
смонавта вдоль рабочей зоны Кроме того при по-
становке носка сапога скафандра в скобу, а шпо-
ры в гнездо развиваются большие усилия, кото-
рые передаются через узлы крепления опорной
платформы на объект Аварийное покидание ра-
бочего места затруднено, т к зацепление за гнез-
до шпорой и определенное положение ноги в ско-
бе требуют для извлечения ноги определенных
усилий и затрат времени

Известно устройство рабочей станции для
проведения экспериментов в космосе [2] (прото-
тип), содержащее раму в виде рельсов, по кото-
рой перемещается рабочее место космонавта, вы-
полненное и виде герметичной монтажной капсу-
лы В передней части капсулы располагается ил-
люминатор осмотра и несколько наружных дистан-
ционно-управляемых манипуляторов При работе
на поверхности корабля капсула может крепиться
к кораблю с помощью внешних рельсов
Основным недостатком такого устройства
является то, что космонавт, располагаясь в
монтажной капсуле, не имеет возможность
осуществлять быструю смену обрабатываемых
образцов, свободно перемещаться вдоль рамы и
вокруг своей оси, быстро покидать рабочее место
в аварийной ситуации

В основу изобретения положена задача соз-
дать такое устройство рабочей станции для про-
ведения экспериментов в космосе, которое за счет
нового конструктивного выполнения рамы и рабо-
чего места космонавта позволило бы размещать
на раме приборы и аппаратуру, например, элект-
ронно-лучевую осуществлять быструю смену об-
рабатываемых образцов, а космонавт, располага-
ясь на рабочем месте, имел бы возможность сво-
бодно перемещаться вдоль рамы и вокруг своей
оси с возможностью управления своим движением
с помощью рукояток с клавишами управления и
иметь возможность быстро покидать рабочее мес-
то в аварийной ситуации

Эта задача решена тем, что предложено уст-
ройство рабочей станции для проведения экспе-
риментов в космосе, содержащее раму и рабочее
место космонавта, в котором рама содержит осно-

вание с направляющей, по которой перемещается
на роликах рабочее место космонавта и поручень
с держателем, имеющий не менее двух гнезд, ос-
нащенных защелками для фиксации блока смен-
ных образцов

Рабочее место космонавта содержит основа-
ние с вертикальной стойкой, рукоятку с клавишами
управления перемещением, вращением и усилием
прижатия ног космонавта, установленную в упомя-
нутой стойке ролики с шестеренчатыми венцами,
смонтированные на нижней поверхности основа-
ния для перемещения вдоль направляющей рамы
и кинематически связанные посредством системы
тяг с упомянутой рукояткой с клавишами для упра-
вления продольным перемещением рабочего мес-
та космонавта, поворотную платформу, смонтиро-
ванную на верхней поверхности основания посре-
дством опорного подшипника, содержащего на на-
ружной обойме зубчатое колесо, кинематически
связанное посредством подпружиненного рычага
и системы тяг с вышеупомянутой рукояткой с кла-
вишами для управления вращением поворотной
платформы с космонавтом, причем поворотная
платформа имеет скобы для фиксации ног космо-
навта, кинематически связанные с упомянутой ру-
кояткой с клавишами для управления прижатием
ног космонавта

Скобы для фиксации ног космонавта выполне-
ны в виде кривошипов с цилиндрическими пружи-
нами, при этом ось вращения кривошипов перпен-
дикулярна оси вращения платформы

Основание рамы и поручень с держателем со-
единены между собой посредством, по меньшей
мере, двух шарнирных соединений с защелкиваю-
щимися замками, оси которых выполнены с эксце-
нтриситетом для выборки люфта после срабаты-
вания

Такое выполнение устройства позволило уст-
ранить недостатки прототипа Для осуществления
быстрой смены обрабатываемых образцов рама
снабжена гнездами с защелками, позволяющими
легко фиксировать и снимать данное оборудова-
ние

Для перемещения рабочего места вдоль рамы
на ней имеется направляющая, а на тележке
рабочего места - подпружиненные ролики с тормо-
зом

Для поворота космонавта вокруг своей оси на
тележке рабочего места имеется платформа с то-
рмозом

Для фиксации ног космонавта на рабочем ме-
сте космонавта имеются фиксирующие скобы, вы-
полненные в виде кривошипов и рукоятка с храпо-
вым механизмом для регулирования усилия при-
жатия ног а для быстрого покидания рабочего ме-
ста в аварийной ситуации фиксирующие скобы
выполнены упругими

На прилагаемом чертеже фиг 1 изображен
главный вид заявляемой рабочей станции для
проведения экспериментов в космосе,

фиг 2 - изображен вид сбоку заявляемой ра-
бочей станции для проведения экспериментов в
космосе,

фиг 3 - изображен вид сверху заявляемой ра-
бочей станции для проведения экспериментов в
космосе,

фиг 4 - изображено гнездо с защелкой для
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фиксации блока сменных образцов;
фиг. 5 - изображено зубчатое колесо блока

сменных образцов с язычковым тормозом;
фиг. б - изображена вертикальная стойка ра-

бочего места космонавта с органами управления;
фиг.7 - изображена тележка рабочего места

космонавта;
фиг. в - изображена тележка рабочего места

космонавта, вид снизу;
фиг. 9 - изображен разрез рабочего места кос-

монавта;
фиг. 10 - изображен шарнир с замком, соеди-

няющий поручень и
основание рамы.
Предлагаемое устройство рабочей станции

для проведения экспериментов в космосе состоит
из рамы 1 и рабочего места космонавта 2 (фиг. 1,
2, 3).

Нижняя часть рамы включает в себя основа-
ние с направляющей 3 для перемещения по ней
рабочего места космонавта Верхняя часть рамы,
именуемая поручнем с держателем, представляет
собой трубу 4 с гладкой поверхностью и торцевы-
ми накладками 5, позволяющими космонавту уде-
рживаться за них в крайних положениях.

Для крепления на раме блока сменных образ-
цов 6 (фиг. 3), либо других обрабатываемых объе-
ктов, имеются два гнезда 7 (фиг. 2), чредставлен-
ных на фиг. 4. Гнездо состоит из ложемента 8, ку-
да вставляется ось -блока сменных образцов 9 и
подпружиненной защелки 10 с рукояткой 11. За-
щелка препятствует выходу оси из ложемента до

. нажатия на рукоятку.
На фиг. 5 представлен механизм торможения

блока сменных образцов. На блоке сменных обра-
зцов имеется зубчатое колесо 12, которое позво-
ляет посредством тяги 13 и рукоятки 14, связан-
ных с подпружиненным язычком 15, выбрать кос-
монавту любое удобное положение блока смен-
ных образцов при их обработке. Рабочее место
космонавта 2 предназначено для фиксации ног ко-
смонавта, его перемещения вдоль рамы по напра-
вляющей и поворота вокруг собственной оси.

Рабочее место космонавта имеет основание,
поворотную платформу и вертикальную стойку 16
(фиг. 6), оснащенную рукояткой 17 с двумя дубли-
рующими друг друга клавишами 18. При нажатии
любой клавиши растормаживается механизм по-
ворота платформы рабочего места. Тормоз рабо- •
чего места управляется рычагом 19. Рычаг 19
имеет два положения: в одном положении рабо-
чее место космонавта стопорится, в другом - сво-
бодно перемешается. Рычаг 20 управляет положе-
нием фиксирующих скоб, причем положение руко-
ятки и фиксирующей скобы регулируется с помо-
щью храпового механизма 21 и клавиши 22, позво-
ляющей менять усилие прижатия ног космонавта к
платформе рабочего места. Движение осуществ-
ляется по направляющей 3 на роликах 23 и 24
{фиг. 7), установленных в нижней части рабочего
места, называемым основанием. Пара роликов 23,
расположенных по одной стороне направляющей,
подпружинена, что позволяет выбирать люфты
между направляющей и рабочим местом космона-
вта. Для остановки и фиксации рабочего места в
необходимом положении вторая пара роликов 24
(фиг. 7) оснащена зубчатыми венцами 25, взаимо-

действующими с подпружиненными рычагами 26
(фиг. 8). Торможение происходит, когда зуб рыча-
га находится в зацеплении с венцом колеса под
действием пружины 27. Управление рычагами осу-
ществляется посредством тяги 28 через рычаг 29
и далее на стойку с рычагами управления.

Поворот верхней части рабочего места космо-
навта, именуемой платформой 30 (фиг. 9),.осуще-
ствляется за счет опорного подшипника 31, а фик-
сация платформы в нужном для космонавта поло-
жении происходит подпружиненным рычагом 32
(фиг. 7), расположенным на тележке, и зубчатым
венцом 33, расположенным на наружной обойме
подшипника. Управление поворотом верхней час-
ти рабочего места космонавта осуществляется
аналогично управлению рычагом тормоза.

Для крепления ног космонавта па рабочем ме-
сте вращающаяся платформа снабжена фиксиру-
ющими скобами в виде кривошипов 34 (фиг. 3), ко-
торые закреплены на поворотном рычаге 35 (фиг.
9). При повороте рычага по стрелке (фиг. 9) выше-
упомянутые скобы прижимают ноги космонавта к
плоскости платформы. Рычаг приводится в дейст-
вие посредством тяги 36, рычага 37, тяги 38, рыча-
га 39 и сферического подшипника 40, ось которого
совпадает с осью вращения платформы. Тяга 36
управляется горизонтальной рукояткой с храпо-
вым механизмом, расположенным на стойке рабо-
чего места космонавта.

Фиксирующая скоба в виде кривошипа имеет
участок с цилиндрической пружиной 41 (фиг. 3).
Жесткость пружины подобрана так, "чтобы ноги ко-
смонавта прижимались к платформе рабочего ме-
ста с усилием, достаточным для выполнения всех
операций. Если в процессе работы функционирсь
вание устройства нарушится и космонавт не смо-
жет открыть скобы, чтобы выйти из рабочего мес-
та, то пружины позволяют провести аварийную ра-
сфиксацию ног космонавта.

Шарниры, соединяющие верхнюю и нижнюю
части рамы представлены на фиг. 10. Каждый
шарнир имеет ось вращения 42 и
подпружиненную защелку 43, фиксирующую раму
в рабочем положении. Защелка вращается на оси
44 с двумя эксцентриковыми опорами. Это
позволяет рукояткой 45 путем поворота ее выб-
рать люфты в защелке после ввода рамы в рабо-
чее положение. С правой стороны поручня имеет-
ся кронштейн 46, на котором крепится блок техно-
логической аппаратуры 47. Рабочая станция в за-
висимости от целей эксперимента устанавливает-
ся либо в грузовом отсеке "Shuttle", либо выносит-
ся в транспортном положении и монтируется в ра-
бочее положение на внешней поверхности косми-
ческой станции типа «МИР». Процесс происходит
следующим образом: в сложенном положении с
направляющей 3 рабочей станции снято рабочее
место 2 "космонавта, поручень 4 отстегнут и сло-
жен вокруг шарниров 42, блок крепления сменных
образцов 6 и технологическое оборудование 47 -
снято. После установки рабочей станции космона-
вта на крепежные места, поручень поднимают и
защелкивают с помощью подпружиненной защел-
ки 43, которая затем затягивается с помощью ры-
чага 45 и эксцентриковой оси 44. Блок крепления
сменных образцов устанавливается в гнезда 8 с
помощью подпружиненных язычков 10, которые
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блокируют его и не дают возможности выпасть.
Блок технологической аппаратуры крепится с по-
мощью кронштейна 46, имеющего подпружинен-
ный замок . Рабочее место 2 накатывается на нап-
равляющую 3 с любой удобной стороны, при этом
необходимо снять его с тормозов 26 с помощью
рукоятки 19. После установки рабочего места 2
оно фиксируется на направляющей 3 с помощью
рукоятки 19 и готово к работе.

Работа на рабочей станции производится сле-
дующим образом. Операторы в скафандрах (двое)
устанавливают в гнезда 8 блок сменных образцов
6, имеющий ось 9 . Когда оси 9 сели в гнезда 8, их
блокируют защелками 10 с помощью рукояток 11.
С левой стороны блока сменных образцов б имее-
тся зубчатое колесо 12 С помощью рукоятки 14,
язычка 15 и вышеозначенного колеса 12 космона-
вты могут выбирать наиболее удобное положение
для работы и менять образцы во время экспери-
мента

Рабочее место космонавта 2 предназначено
для фиксации ног космонавта, его передвижения
вдоль рамы по направляющей и поворота вокруг
собственной оси и работает следующим образом.

Движение вдоль рабочей зоны осуществляет-
ся по направляющей 3 на роликах 23 и 24 (фиг. 7),
установленных на тележке рабочего места (фиг.
7). Пара роликов 23, расположенных по одной сто-
роне направляющей 3 подпружинена, что позволя-
ет выбирать люфты между направляющей 3 и ра-
бочим местом 2, и обеспечивает плавный ход по
направляющей. Для остановки и фиксации рабо-
чего места 2 в необходимом положении вторая па-
ра роликов 24 (фиг 6) оснащена зубчатыми вен-
цами 25, взаимодействующими с подпружиненны-
ми рычагами 26. Торможение происходит, когда
зуб рычага 26 находится

в зацеплении с венцом колеса 25 под действи-
ем пружины 27. Управление рычагами 26 осущест-
вляется посредством тяги 28 через рычаг 29 и да-
лее на стойку 16 с элементами управления с по-
мощью рычага 19. Рычаг 19 имеет два рабочих по-

ложения левое -торможение , а правое -
свободный ход.

Поворот платформы 30 (фиг. 9) верхней части
рабочего места космонавта осуществляется за
счет подшипника 31, а фиксация платформы 30 в
нужном для космонавта положении происходит по-
дпружиненным рычагом 32 (фиг 7) и зубчатым ве-
нцом 33, расположенным на наружной обойме по-
дшипника 31. Управление поворотом верхней час-
ти рабочей площадки космонавта 30 осуществляе-
тся с помощью двух клавиш 18, дублирующих друг
друга, на рукоятке рабочего места 17. При нажа-
тии любой клавиши 18 растормаживается меха-
низм поворота платформы.

Для крепления ног космонавта на рабочем ме-
сте 2 вращающаяся платформа 30 снабжена ско-
бами в виде кривошипов 34 (фиг. 3), которые зак-
реплены на поворотном рычаге 35 (фиг. 9) При
повороте рычага 35 по стрелке (фиг. 9) вышеупо-
мянутые скобы 7 прижимают ноги космонавта к
плоскости платформы 30. Рычаг 35 приводится в
действие посредством тяги 36, рычага 37, тяги 38,
рычага 39 и сферического подшипника 40, ось ко-
торого совпадает с осью вращения платформы 30.
Тяга 36 управляется рукояткой 20, расположен-
ной на стойке 16 рабочего места космонавта 30,
причем положение рукоятки 20 и эксцентриковой
скобы 34 регулируется с помощью храпового ме-
ханизма, позволяющего менять усилие прижатия
ног космонавта к верхней части рабочего места
30.

Скоба 34 в виде кривошипа имеет участок с
цилиндрической пружиной 41 (фиг. 3). Жесткость
пружины 41 подобрана так, чтобы ноги космонавта
прижимались к платформе рабочего места 30 с
усилием, достаточным для выполнения всех опе-
раций. Если в процессе работы функционирова-
ние устройства нарушится и космонавт не сможет
открыть скобы, чтобы выйти из рабочего места, то
пружины 41 позволят провести аварийную расфи-
ксацию ног космонавта.
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