
六自由度电动雷达测试模拟仿真动感平台摇摆台

产品名称 六自由度电动雷达测试模拟仿真动感平台摇摆台

公司名称 南京全控航空科技有限公司

价格 68000.00/台

规格参数 有效负荷:300kg
自重:100kg
生产地:江苏南京

公司地址 南京市江宁区科苑路128路兴民工业园

联系电话 025-83983051 13905180520

产品详情
  此产品广泛应用于各种汽车姿态测试设备、飞机/导弹等飞行器的飞行姿态测试设备、以及空间宇宙飞船的对接。同时利用多自由度精密定位机构，可做成高强度、高精度的多自由度机械和装配机械手，广泛应用于复杂的特种加工、复杂装配（如飞机装配和卫星的装配）。
  由于伺服控制器从上电到启动完成需要若干秒的时间，这时伺服处于非正常状态，因此控制卡在上电后需要读取“伺服准备好”的信号，等到所有的伺服都准备好后，在进行接下来的控制。
  I/O输入和输出
  输入
  有些场合下，平台需要座椅开关、安全带和紧急开关、启动开关、选片开关、平台归位等信号输入，这时可以考虑使用伺服的CN1接口，然后通过总线读入再进行下一步的逻辑判断。
  输出
  有些场合下，平台需要进行一些座椅特效控制(扫腿、震动、吹风等)，这时仍然使用伺服驱动器的CN1接口，通过总线信号来控制中间继电器，进行相应的信号输出。
  注:输入和输出可受外部通讯或SDK控制。
  运动平台综合控制系统算法
  背景说明
  公司目前在加强产品的外观设计能力，正在做一些展会 上具有创新和亮点的产品。这种情况下，我们通过技术领先的方式来推产品。因此我们推出一款由两个六自由度平台上下叠加起来的产品，可以实现以下几个功能:
  路径规划及控制算法
  正弦波、三角波等曲线单轴演示;
  动圆周、扇形、螺旋、球面运动等曲面运动演示: (路径规划，T型算法，S型算法，数值积分，DDA双轴插补，多轴联动，多轴插补)
 这通过姿态反解算法将输入的姿态指令转换成相应的动作。并通过姿态正解来验证计算结果。依托LinuxCNC代码动运动规划。位姿(外环)、速度(中环) .加速度(内环)、Jerk这参考微分运动学、动力学(力和力矩转换成平台的加速度)的相关算法资料号自抗扰ARDC控制算法和分数阶算法这提供各种极限位姿干涉校验与奇异性校验数据。
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