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Popis a technické parametry

Snimac je ur€en pro méfeni vektoru kontaktni sily v robotickych aplikacich, kde informace o vektoru
sily je nezbytna pro fizeni Cinnosti robota v béznych i koliznich stavech. Vyuziti daného senzoru
spada i do oblasti koliznich senzor( v jinych neZ robotickych aplikacich. Princip ¢innosti daného
snimace je zaloZzen na méreni pretvoreni aktivni ¢asti snimace pomoci tfi tenzometrll a nasledna
identifikace velikosti a vektoru zatézné sily pomoci neuronové sité. Pro spravnou €innost neuronove
sité je zapotfebi dostate¢né mnozstvi tréninkovych vzor(, které vypoctenym pretvofenim v
predpokladanych mistech nalepeni tenzometr(l pfifazuji prislusné vektory sily. K vytvoreni
tréninkové mnoziny je pouzit MKP model snimace, simulujici realné podminky zatizeni a geometrii
pouzitého snimace. K vytvoreni dostatecné velké tréninkové mnoZziny je zapotfebi provést velké



mnozZstvi vypoctovych simulaci s odliSnou velikosti zatézné sily a pozici plsobisté sily na ,hlavé*
senzoru.
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