
  :با مشخصات زيربارگذاري ديناميکي خطي دستگاه 

  متر يليم ٤٠٠تا  ٢٠٠از  طول کورس جابجايي .١

  متر يليم ٨٠تا  ٥٠قطر  ازشفت خروجي  .٢

 رو يلوگرم نيک ٩٥٠٠تا  ٤٠٠از نيروي ديناميکي اعمال  .٣

 هيمتر در ثان يليم ٨٠٠تا  ٢٥ حرکت شفت از سرعت .٤

 با توان مناسبنوع سيستم محرکه سروموتور  .٥

 ميکرومتر ١٠دقت جابجايي خطي  .٦

 مناسب سنسور اندازه گيري نيرو با ظرفيت .٧

  LVDTقابليت اتصال يکدستگاه سنسور موقعيت از نوع  .٨

 و يکدستگاه کامپيوتر تابلوي کنترل شامل تجهيزات اندازه گيري و کنترل .۹
 

 :افزار پيشرفته با قابليتهاي نرم  .۱۰
 

 مقابل تنظي نترل حرکت بر اساس نيرو يا جابجايي با سرعتک 
 رسم منحني و  موقعيتو  رويامکان جمع آوري داده ها از سنسورهاي ن 
 قابليت بزرگنمايي هر محدوده از منحني توسط كاربر 
  و حالت منحني ها قابليت مقياس نمودن Auto Scale 
  داده هاي آزمون با فرمت نرم افزار و بازيابي قابليت ذخيره Excel  

  

 : قابل ارايه يمدلهاانواع 

 DLLM  -  Kgf نیروی دینامیکی بر حسب  -   mm/Secب سرعت خطی بر حس

DLLM-400-800 
DLLM-500-200 
DLLM-950-800 
DLLM-1500-500 
DLLM-2200-250 
DLLM-3000-250 
DLLM-4500-100 
DLLM-5500-100 
DLLM-6000-50 
DLLM-7500-100 
DLLM-9500-25 
DLLM-9500-50 
 

 

 



 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



بارگذاري ديناميکيد دستگاه يو تول يبرنامه طراح  

 

  گردد يم يطراح SolidWorksدستگاه توسط نرم افزار  يمورد نظر مشتر مشخصاتبا توجه به 

  

  

  گردد يه شده و توسط بخش ساخت و مونتاژ آماده ميته يبرق يو مجموعه ها يکيسپس نقشه قطعات مکان

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  رديگ يهم سوار شده و دستگاه شکل م يسپس قطعات و مجموعه ها رو



 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

  

 

 

 

 نرم افزار دستگاه

دستگاهتابلوی کنترل   
 اکچويتور دستگاه


