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Анотація: Хвильові редуктори на сьогодні є стандартом редуктора у робототехніці. Практично всі 

сучасні актуатори роботів засновані на використанні хвильових редукторів. Оскільки вони поєднують велике 
передаточне відношення з компактними розмірами. Одним з складових цього редуктора є гнучкий елемент тому 
запропоновано використати його в якості датчика крутного моменту. Це дозволить мати інформацію щодо 
крутного моменту на вихідні ланці привода без використання допоміжних елементів. 
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Останнім часом дуже велика увага прикута до створення роботизованих гуманоїдних [1-

4]. При цьому було доведено що з точки зору керування такими системами треба мати як 
найменшу вагу ніг та здійснювати контроль крутного моменту на виході приводу, вже після 
редуктора [5]. Тому при розробці системи для дослідження бігу гуманоїда (рис. 1) стало 
питання щодо створення датчику крутного моменту [6-7]. 

 

 
Рис.1. Роботизована нога 

 
Це було пов’язано здебільше з питанням забезпечення компактного розміру тазо-

бедрового сусаву. Первинна ідея щодо використання датчиків ATI mini85 (рис. 2) не дозволила 
створити цей вузол компактним. 
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Рис. 2. ATI mini85 series SI-1000-50 
 
Тому будо прийнято рішення розробити новий пристрій. Оскільки в якості актуаторів 

планувалося використання приводів Harmonik Drive серії FHA було запропоноване рішення 
провести експериментальні дослідження щодо оцінки можливості використання гнучкого 
елементу хвильового редуктора в якості датчику крутного моменту (рис.3) 

 

  
 

Рис. 3. Гнучкий елемент хвильового редуктора 
 
На внутрішню поверхню гнучкого елементу було розташовано декілька тензоризисторів 

за для дослідження деформованого стану. Для оброблення сигналів використовувалося 
обладнання National Instrument (реконфігуроване шасі сRIO-9030 та модуль обробки сигналу 
тензодатчиків NI9237).  
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Рис. 4. Вимірювальне обладнання 
 
Був розроблений та виготовлений експериментальний стенд для дослідження (рис 5.). 

Основною метою дослідження було реєстрація сигналу тензодатчиків при роботі актуатора 
без навантаження та при створенні крутного моменту.  

 

  
 

Рис. 5. Експериментальний стенд 
 
Була зафіксована форма сигналу з тензометрів для двох випадків з навантаженням та без 

навантаження (рис. 6).  
 

 
 

Рис. 6. Сигнал тензометрів 
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На рисунку 6 можна побачити що, при наявності крутного моменту сигнал тензометрів 
дещо зміщується відносно сигналу без навантаження. Це можна використовувати для 
реєстрації крутного моменту. Наступним етапом буде розробка програмно апаратного 
комплексу що дозволить відокремити синусоїдальний сигнал, який відповідає деформації 
хвильового редуктора від сигналу що дає крутний момент. 
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