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(54) ТАКТИЛЬНЫ Й СЕНСОР РОБОТА
(57) Изобретение относится к области ма
шиностроения, а именно к сенсорным уст
ройствам очувствления промышленных ро
ботов. Целью изобретения является ' упро
щение конструкции. Для этого измеритель
ное устройство сенсора выполнено в виде 
двух групп последовательно соединенных 
резисторов 7 и 8. Каждая группа резис
торов расположена напротив соответствую-
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щего слоя баллонов 1 и 2. При этом бал
лоны .заполнены рабочей средой и распо
ложены в каждом слое параллельно друг 
другу и под углом к баллонам другого слоя. 
Торцы баллонов снабжены подвижными кон
тактами 4, соединенными с соответствую
щими выводами резисторов. Сумма номина
лов электрических сопротивлений резисторов 
одной группы меньше номинала электри
ческого сопротивления каждого из резисто
ров другой группы. При нажатии на один 
из баллонов верхнего слоя в какой-либо 
точке усилие передается рабочей среде этого 
баллона и через точки соприкосновения рабо
чей среде соответствующего баллона ниж
него слоя. Контакты этих баллонов выдви
гаются и замыкаются на общую шину. 
Омметром 9 определяется величина сопро
тивления образованной цепи. По этому со
противлению определяют координаты точки, 
к которой было приложено усилие. 2 ил.
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Изобретение относится к машинострое
нию, а именно к сенсорным устройствам 
для очувствления роботов.

Целью изобретения является упрощение 
конструкции. 5

На фиг. 1 изображен тактильный сен
сор, общий вид; на фиг. 2 —  разрез А— А 
на фиг. 1.

Тактильный сенсор робота содержит 
два слоя цилиндрических упругих балло- 
нов 1 и 2, заполненных рабочей средой. 
Баллоны в каждом слое установлены парал
лельно друг к другу с касанием по боко
вой поверхности. При этом баллоны 2 ниж
него слоя закреплены на очувствляемой ра
бочей поверхности 3 схвата робота, а оси 15 
баллонов 2 перпенликулярны осям балло
нов 1 верхнего слоя. Торцы баллонов снаб
жены подвижными электрическими контакта
ми 4, напротив которых установлены ме
таллические пластины 5 и 6, образующие 2Q 
общую шину. Резисторы 7 и 8 образуют 
две группы, в которых резисторы соеди
нены последовательно, причем выводы ре
зисторов одной группы соединены с соот
ветствующими контактами 4 баллонов вер
хнего слоя, а выводы резисторов другой 25 
группы —  с соответствующими контактами 4 
баллонов нижнего слоя. Сумма номиналов 
электрических сопротивлений резисторов од
ной группы меньше номинала электричес
кого сопротивления каждого из резисто
ров другой группы. Контакты 4 крайних 30 
баллонов каждого слоя подключены к оммет
ру 9 и к блоку управления роботом (не 
показан).

Тактильный сенсор работает следую
щим образом. 35

В исходном состоянии цепь омметра 9 
разомкнута. При нажатии на любой бал

лон верхнего слоя, например в точке Р, уси
лие нажатия передается рабочей среде 
этого баллона, а через точки соприкосно
вения усилие передается рабочей среде соот
ветствующего баллона нижнего слоя. Под 
давлением рабочей среды контакты 4 указан
ных баллонов выдвигаются и замыкаются 
на общую шину, образуя замкнутую электри
ческую цепь. Омметром замеряется сопротив
ление цепи и по этому сопротивлению опре
деляются координаты точки, в которой 
было приложено усилие, а в блоке управле
ния формируется управляющий сигнал.

Формула изобретения

Тактильный сенсор робота, содержащий 
два слоя контактирующих между собой ци
линдрических упругих баллонов полости ко
торых заполнены рабочей средой, при этом 
в каждом слое баллоны расположены парал
лельно друг другу и под углом к баллонам 
другого слоя, причем каждый из баллонов 
связан с измерительным устройством, отли
чающийся тем, что, с целью упрощения, 
измерительное устройство выполнено в виде 
двух групп последовательно соединенных 
резисторов и электроизмерительного прибо
ра, один вывод которого соединен с соот
ветствующим крайним резистором одной груп
пы, а другой —  с соответствующим край
ним резистором другой группы, причем 
торцы, баллонов каждого слоя снабжены кон
тактами, соединенными с выводами резисто
ров соответствующей группы и имеющи
ми возможность взаимодействия с допол
нительно введенной общей шиной, при этом 
сумма номиналов электрических сопротив
лений резисторов одной группы меньше 
номинала электрического сопротивления каж
дого из резисторов другой группы.
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