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Распознавание положения точки контакта деталей при роботизированной сборке с силомоментным 
очувствлением 
 
 
Рассмотрены вопросы распознавания положения точки контактного взаимодействия деталей при сборке 
на основе информации с датчика сил и моментов. Проведен анализ одноточечного контактного 
взаимодействия деталей. Получены уравнения взаимосвязи сил и моментов, измеренных датчиком, с 
параметрами, определяющими положение точки контакта деталей. Описаны результаты оценки 
чувствительности датчика сил и моментов применительно к распознаваниюориентации детали. 
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Kuznetsova S.V., Simakov A.L. The recognition of component part’s the contact point position in robotic assembly 
with forces and moments sensing 
 
The paper discusses the recognition of component part’s the contact point position in the assembly based on the 
information from the forces and moments sensor. The analysis of the component part’s single-point contact 
interaction is undertaken. The equations of the interrelation between forces and moments sensor readings and the 
parameters of the contact point location are derived. The sensitivity of forces and moments sensor is investigated 
with reference to component part orientation recognition.  
 
Keywords: automated assembly, component part’s single-point contact, industrial robot, forces and moments 
sensor, sensor sensitivity. 


