1. Pjezoelektrinė roboto pavara, apimanti pjezoelektrinį keitiklį,  b e s i s k i r i a n t i  tuo, kad apima pjezoelektrinį cilindrinį keitiklį (1, 6) su radialine poliarizacija ir pasyvią feromagnetinę sferą (2), kur pjezoelektrinis cilindrinis keitiklis (1, 6) kontaktuoja su pasyvia feromagnetine sfera (2).
2. Pjezoelektrinė roboto pavara, pagal 1 punktą,  b e s i s k i r i a n t i  tuo, kad pjezoelektriniame cilindriniame keitiklyje (1, 6) yra sužadinami jo rezonansiniai ašiniai virpesiai.

3. Roboto manipuliatorius, apimantis vieną pjezoelektrinį keitiklį, arba keletą pjezoelektrinių keitiklių, nuosekliai sujungtų 3-ios klasės kinematinėmis poromis,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad roboto manipuliatorius apima bent vieną pjezoelektrinę roboto pavarą pagal 1 arba 2 punktą, arba keletą pjezoelektrinių roboto pavarų pagal 1 arba 2 punktą, nuosekliai sujungtų 3-ios klasės kinematinėmis poromis
4. Roboto manipuliatorius pagal 3 punktą,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad pavaros pjezoelektriniame cilindriniame keitiklyje (1, 6) yra sužadinami jo rezonansiniai ašiniai virpesiai.

5. Roboto manipuliatorius, pagal 3 arba 4 punktą,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad, apima tik vieną judesio sužadinimo variklį (4), sumontuotą roboto griebte (5), kur minėto variklio (4) rotorius turi specialaus dydžio disbalansą. 
