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图5 有限元分析模型

图1 三手指 3SPR型 并联机器人

图2 开发测试软件数据输出界面

基于河北省应用基础研究计划
重点基础研究项目：11962127D 

3-RPS型并联6维力传感器具有测力信息丰富集中、结构

解耦紧凑、无过约束导致的预应力、易制造、标准传感器

易于安装更换、测试精度高和刚度大等优点, 用于测量方

向与量值未知的载荷。可用作许多工程、机电、军事、及

医疗等装备智能化控制重要环节。

测量精度结果达到工程要求。

成果：发表论文28篇，获国家发明专利2项
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图6  解析结果与测试结果

图1 3-RPS型并联6维力传感器样机

图4 测试弯
矩实验台

图3 测试拉
力实验台


