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并联结构六维力/力矩传感器

 

Six-component Force/Torque Sensor with Parallel Architecture

并联结构六维力/力矩传感器

传感器是使机器人具有“触觉”、“力觉”和“听觉”，

 

从而实现智能化不可缺

 

少的感觉元件。在六维力传感器研究中，力敏元件的结构形式的设计是核心关键问题。

 

并联机构的对称性和结构紧凑等优点，使其特别适合于作为六维力传感器力敏元件结构。

 

燕山大学研制出新型并联结构六维力传感器（中国发明专利：ZL9910242.4；

 

ZL99119320.2）。弹性支柱的相对两个侧面上分别粘贴应变片组成全桥电路，对应六个

 

弹性支柱共组成六个应变电桥，当作用在上平台上的被测外力使六个弹性体产生微应变

 

时，即可获得六路检测信号，从而实现六维力与力矩的测量。目前，该种传感器已应用

 

于北京航空航天大学三指灵巧手的抓持控制和清华大学磨削机器人臂的力控制中。
该种传感器不仅在机器人领域有广泛的应用前景，而且在汽车与电子工业中力与力

 

矩的测量等使用多维力与力矩传感器的其它领域也有重要的应用价值。

图2  并联结构手指用六维力传感器（FⅠ）

 

图3  并联结构六维腕力传感器（WⅠ）

图1  六维腕力传感器用于拟人机器人脚踝
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该种力传感器采

 

用Stewart平台作为

 

机构原型，力敏元件

 

是由上平台、六个两

 

端代有柔性铰链的弹

 

性支柱和下平台相连

 

接而成，是一次加工

 

成型的非组装件。

结构特点：

Ⅰ类误差: ≤3% F.S;
Ⅱ类误差: ≤3% F.S。

可根据您的使用要求为您特制。

性能指标：
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