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前  言
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阳自动化研究所、北京机械工业自动化研究所有限公司、山东鲁能智能技术有限公司、中国科学院合肥
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工业机器人力控制技术规范

1 范围

本标准规定了工业机器人力控制技术分类及通用技术参数、力/力矩传感器选型要求、力控制应用

技术与应用条件和力控制应用设计方法。
本标准适用于工业机器人的力控制应用技术设计。

2 规范性引用文件

下列文件对于本文件的应用是必不可少的。凡是注日期的引用文件,仅注日期的版本适用于本文

件。凡是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/T5226.1 机械电气安全 机械电气设备 第1部分:通用技术条件

GB/T18806—2002 电阻应变式压力传感器总规范

GB/T28854—2012 硅电容式压力传感器

GB/T36008—2018 机器人与机器人装备 协作机器人

JB/T7482—2008 压电式压力传感器

JB/T7483—2005 半导体电阻应变式力传感器

3 术语和定义

下列术语和定义适用于本文件。

3.1
被动柔顺机构 passivecompliancecontrol
机器人凭借辅助的柔顺机构与环境接触时能够对外界作用力进行响应,可根据受力来自动调整姿

态,实现机器人柔顺运动的机构。

3.2
主动柔顺控制 activecomplianceforcecontrol
一种相对被动柔顺机构,在机器人控制中结合力传感器、扭矩传感器、关节位置传感器等,引入力信

号的反馈,通过数据处理和控制策略,对外界作用力进行响应,实现机器人柔顺运动的方法。

3.3
力控制策略 forcecontrolstrategy
能够实现主动柔顺控制的方法策略。

3.4
力控制精度 forcecontrolaccuracy
力和/或力矩的反馈值与设定值的偏差。

3.5
控制周期 controlperiod
控制器进行主动力控制的最小调节周期。
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