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Hình 6. Sự phụ thuộc của thế lối ra cảm 
biến lực tiếp xúc vào điện áp đặt trên vi 
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Khởi phát

Xác định hiện trạng tiếp xúc
giữa mỏ kẹp và vật

Số tiếp xúc
= 2 ?

Xuất thế V  ra
vi chấp hành 

Bắt khung ảnh
thứ n

FF > FF giới hạn ?

Đo lực phản hồi
tiếp xúc FF

V = 0

V = V + V1

không
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V = V + V2
(V2 < V1)

Chuyển thân vi kẹp
tới vị trí mong

muốn

Nhả vật
(xuất thế V=0)

không
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Xuất thế V  ra
vi chấp hành 

Tới vị trí
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