
 

 

سروپيچ و مهرهمحوره تك نيربات كارتز

  12، واحد 3تهران، اقدسيه، بزرگراه ارتش، نرسيده به ميني سيتي، ساختمان ميلاد، بلوك  ١ 
 22464250و  22480511تلفكس:

محورتوسط سرو  ني. اباشديمتر م 5/0حركت در دو جهت است و طول كورس آن  تيبا قابل يمحور خط كي يربات دارا نيا
 كيكورس و  يكننده  در دو انتهامحدود چي. دو سوئشوديم تيهدا يچ و مهره (بال اسكرو)پو به كمك  AC يموتور دوران

ك جابجا شدن دارند و به كم تيقابل هاچيسوئ ني. ااردربات وجود د نيمبدأ در ا يمشخص كردن نقطه يبرا ياضاف چيسوئ
وقف قطع و وصل و ت يهاچيپنل كنترل است كه شامل سوئ كي يداد. ربات دارا رييربات را تغ يكار يمحدوده توانيآنها م

 طيو در مح وتريكامپ قيحركت ربات از طر يزيرو برنامه تي. هداباشديو كارت واسط م ويسرو درا ه،يتغذ وزيف ،ياضطرار
LabVIEW و كنترل سرعت محور آن به  گردديكارت واسط برقرار م قيو ربات از طر وتريكامپ ني. ارتباط بشوديانجام م

  . شوديمانجام  ويسرو درا كيكمك 
قرارداد جهت مثبت حركت، رو به جلو و  جهت هستند.  Σ-Vسري  Yaskawa استفاده در اين ربات، سروموتور مورد موتور
 است. آورده شده 1 جدولدر  رباتمشخصات فني هريك از است. آن رو به عقب در نظر گرفته شده يمنف

 
 ربات مشخصات -1 جدول

  بال اسكروگام   حداكثر سرعت خطي محور  توان موتور محور
X 750 w 800 mm/s 20 mm  

  
شود؛ به اين صورت انجام مي Yaskawa Σ-Vدرايوهاي  ) و سروLabVIEWافزار كنترل اين ربات به كمك كامپيوتر (نرم

دهد. براي برقراري ارتباط ميان كامپيوتر و درايو،  را بر اساس ولتاژ مرجع ورودي انجام مي ه درايو كار كنترل سرعت موتورك
شود و قابليت  به كامپيوتر وصل مي USBاست. اين كارت از طريق  استفاده شده RTP-4USBDAQاز كارت انتقال داده 

ولت  10 تا -10ي ولتاژ خروجي اين كارت باشد. محدودهو توليد ولتاژ متناظر را دارا مي LabVIEWدريافت فرمان از محيط 
شود و هرتز اجرا مي 200فرض كنترل موقعيت در برنامه كامپيوتري با فركانس پيش بيتي است. حلقه 12پذيري تفكيك با

سازي است. فيدبك موقعيت محورها از طريق كانال  قابل پياده PIDيا  P ،PIهاي الگوريتم كنترلي آن بصورت يكي از روش
 شود.  افزاري خوانده مي در محيط نرم RTP-4USBDAQانكودر كارت 

 


