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前  言
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机器人多维力/力矩传感器检测规范

1 范围

本文件规定了机器人多维力/力矩传感器检测条件,描述了一般性能与特殊性能的检测方法。
本文件适用于机器人使用的多维力/力矩传感器检测。

2 规范性引用文件

下列文件中的内容通过文中的规范性引用而构成本文件必不可少的条款。其中,注日期的引用文

件,仅该日期对应的版本适用于本文件;不注日期的引用文件,其最新版本(包括所有的修改单)适用于

本文件。

GB/T4167—2011 砝码

GB/T15478—2015 压力传感器性能试验方法

3 术语和定义

下列术语和定义适用于本文件。

3.1 
机器人多维力/力矩传感器 robotmulti-axisforce/torquesensor
安装在机器人末端或末端附加装置上,测量三个坐标轴的力及其力矩的装置。

3.2 
载荷 load
施加在传感器上的已知作用力或力矩。

3.3 
传感器参考中心 referencecenterofsensor
传感器给出测量结果的坐标系的原点。

3.4 
检测中心 testingcenter 
施加的力/力矩的直角坐标系的原点。

3.5 
检测坐标系 testingcoordinatesystem
施加载荷的直角坐标系。

3.6 
传感器分量 componentofsensor
传感器在直角坐标系中X、Y、Z 坐标轴方向的受力或力矩通道。

3.7 
多维联合加载 multidimensionalcombiningloading
传感器的所有分量同时加载的一种加载方式。

1

GB/T43199—2023




