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МЕТОДИКА АВТОМАТИЗИРОВАННОГО
ПРОЕКТИРОВАНИЯ МНОГОКОМПОНЕНТНЫХ
СИЛОМОМЕНТНЫХ ДАТЧИКОВ
ДЛЯ РОБОТОТЕХНИЧЕСКИХ СИСТЕМ

Разработана методика САПР для силомоментных датчи-
ков, используемых в робототехнике. Алгоритм проектиро-
вания основан на математическом анализе матриц жестко-
сти и податливости датчика и синтезе конструкции с ис-
пользованием метода конечных элементов. Программа, ра-
ботающая в интерактивном режиме, позволяет определить
все основные параметры для проектирования и оптимизации
конструкции силомоментных датчиков.

Method for automatic design of multicomponent force-moment
sensors for robotic systems / F. Nadzhafi, S.A. Vorotnikov.

CAD method for force-moment sensors being used in the robotic
engineering, is elaborated. The design algorithm is based on the mathemati-
cal analysis of sensor rigidity and compliance matrices and on the synthesis
of construction using the final element method. A PC program allows to
determine all the main parameters for the force-moment sensor construction
design and optmization. Figs.4. Refs.5.
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