北京汉库机器人技术有限公司                                                                                                        专业实训实验装置及价格表


专业实训实验装置及价格表

	序号
	型号
	产品名称
	性能参数
	价格

（元）

	1
	HGSY-D
	便携型电力电子技术实验装置
	网络式FPGA界面模块
	· 采用 MACHZ 100MHz 的 586 CPU PS 芯片       
· 1 只 Xilinx  XC2V250-4FG456C  250K 容量 FPGA 特超大型可程序逻辑闸，提供具备DSP功能芯片（标准的SODIMM-144规格并可置换更大容量）

· 1 只 Xilinx  XC05 5K 容量 FPGA 可程序逻辑闸，提供可规划电力电子接口电路

· 32M SDRAM（标准的SODIMM-144规格并可置换更大容量） 

· 8 MB DOC(Disk-On-Chip)硬盘

· 12 Bits  8频道ADC 输入接口，转换时间为1.6us（标准的SODIMM-144规格并可置换）

· 12 Bits  4频道DAC 输出接口，输出稳定时间10us（标准的SODIMM-144规格并可置换）

· 2组25PIN输出界面模块

· Ethernet 网络接口，提供TCP/IP设定功能
	64800.00

	
	
	
	LCD 液晶屏幕接口模块
	· 240*128 分辨率LCD显示

· 显示范围110*60㎜

· 提供４频道以上数字式可设定示波器实时显示功能

· 提供8频道以上 3 M数字式可设定逻辑分析仪显示功能
	

	
	
	
	三相变频驱动模块
	· 使用IPM IGBT模块驱动电路

· IGBT额定为600V, 20A以上

· 采用0.05Ω、 20W、 1％精密电阻作3相电流量测

· 俱过电压,过电流保护

· 配合网络式FPGA控制界面模块使用
	

	
	
	
	交流伺服马达（三相电源）
	· 国外原装进口

· 额定输出 750 W
· 额定扭力 10.1 ㎏-ｃ㎡

· 最大扭力 30.3 ㎏-ｃ㎡

· 额定转速 3000 ＲＰＭ

· 最高转速 4000 ＲＰＭ

· 连续电流 2.4Ａ

· 最大电流 7.2Ａ

· 转子惯量 1.9 ㎏-ｃ㎡

· 光学编码器直接联结马达，精度为 1000P/R
· 提供霍耳组件输出信号

· 模块式马达固定底座
	

	
	
	
	直流转换与单相变频模块
	· 4组独立MOST驱动电路，由开关选择使用
· MOSFET额定为100V、5A以上
· 电阻、电容、电感及变压器选择开关
· 俱过电压,过电流保护
· 配合网络式FPGA控制界面模块使用
	

	
	
	
	交流变压器
	· 输入电压220V
· 输出电压60V
· 输出电流0~4A
	

	
	
	
	实验项目
	1、直流电源转换实验

实验1：Buck转换电路

实验2：Boost转换电路

实验3：Buck-Boost转换电路

实验4：Cuk转换电路

实验5：返驰式电源供应器

实验6：顺向式电源供应器

实验7：双端顺向电源供应器

实验8：推挽式电源供应器

实验9：全桥式电源供应器

2、直流变交流转换实验

实验1：PWM波形产生实验

实验2：PWM驱动控制实验

实验3：半桥式变频转换电路

实验4：全桥式变频转换电路

实验5：方波式变频转换电路

实验6：弦波式变频转换电路

实验7：共振式变频转换电路

3、三相交流马达控制实验：（必须搭配交流伺服马达）

实验1. 开回路的电压控制(变频器模式)
实验2. 开回路的定位控制(步进马达模式)
实验3. 闭回路的扭力控制

实验4. 闭回路的速度控制

实验5. 闭回路的位置控制

实验6. 加减速和前馈补偿

实验7. 可程序的位置控制
	

	2

	HGSY-Z-1
	便携型自动控制技术实验装置之交流伺服（直流无刷）电机自动控制实验装置
	FPGA控制模块
	· 采用 100 万容量 FPGA 可程序逻辑闸（插卡式并可任意更换不同容量），并提供具备 DSP 控制功能。

· TI- MSP430 省电型 16 位微控器。

· 与 PC 联机采用 USB 2.0 传输，可任意设定控制参数作实时控制。

· 12 Bits  2 频道 ADC 输入接口。

· 12 Bits  2 频道 DAC 输出接口。

· 128K RAM 与 512K Flash ROM 内存。

· 26PIN 输出界面，提供交流伺服马达控制接口。
· 四位数 LED 七段显示功能控制。

· 4＊4 矩阵键盘输入控制。

· 16点 I/O 由 LED 显示，并提供输出接点。

· 光纤输出端口与光纤输入端口。
	58960.00

	
	
	
	三相变频驱动模块
	· 使用IPM IGBT模块驱动电路
· IGBT额定为600V, 20A以上
· 采用0.05Ω、 20W、 1％精密电阻作3相电流量测
· 俱过电压,过电流保护
· 配合光纤网络通讯FPGA控制模块使用
	

	
	
	
	交流伺服马达（三相电源）
	· 国外原装进口

· 额定输出 750 W
· 额定扭力 10.1 ㎏-ｃ㎡
· 最大扭力 30.3 ㎏-ｃ㎡
· 额定转速 3000 ＲＰＭ
· 最高转速 4000 ＲＰＭ
· 连续电流 2.4Ａ
· 最大电流 7.2Ａ
· 转子惯量 1.9 ㎏-ｃ㎡
· 光学编码器直接联结马达，精度为 1000P/R
· 提供霍耳组件输出信号
· 模块式马达固定底座
	

	
	
	
	交流变压器
	· 输入电压220V
· 输出电压60V
· 输出电流0~4A
	

	
	
	
	实验项目
	· 交流伺服电机控制教学实验软件如下：

1、开回路的电压控制实验

1）三相电压控制观测

2）PWM电压命令观测

3）PWM逻辑信号观测

4）电流回授波形观测

5）磁场相位信号观测

6）速度与转角信号观测

2、开回路的定位控制实验

3、闭回路的扭力控制实验

4、闭回路的速度控制实验

5、闭回路的位置控制实验

6、加减速和前馈补偿实验
7、可程序的位置控制实验
	

	
	HGSY-Z-2
	便携型自动控制技术实验装置之直流伺服电机自动控制实验装置
	FPGA控制模块
	· 采用 100 万容量 Xilinx FPGA 可程序逻辑闸（插卡式并可任意更换不同容量），并提供具备 DSP 控制功能。

· TI- MSP430 省电型 16 位微控器。

· 与 PC 联机采用 USB 2.0 传输，可任意设定控制参数作实时控制。

· 12 Bits  2 频道 ADC 输入接口。

· 12 Bits  2 频道 DAC 输出接口。

· 128K RAM 与 512K Flash ROM 内存。

· 26PIN 输出界面，提供直流伺服电机控制接口。
· 四位数 LED 七段显示功能控制。

· 4＊4 矩阵键盘输入控制。

· 16点 I/O 由 LED 显示，并提供输出接点。

· 光纤输出端口与光纤输入端口。
	44980.00

	
	
	
	直流伺服电机模块
	· 直流伺服电机为欧洲原装进口。

· 额定功率 15 Watt 。

· 额定转速 4500 rpm。

· 额定电压 ± 12 伏电压。

· 驱动功率芯片采用MOSFET。
· 500 P/R 光电译码器，与电机结合一体。
· ΦA、 ΦB 二相检出。

· PWM与ΦA、 ΦB皆以LED显示动作。
· 具备过电流、过电压保护。
	

	
	
	
	实验项目
	· 直流伺服电机控制教学实验软件如下：
1. 开回路的电压控制实验

2. 闭回路的速度控制实验

3. 闭回路的位置控制实验

4. 加减速的位置控制实验

5. 正弦波的位置控制实验

6. 可程序的位置控制实验
	

	
	HGSY-Z-3
	便携型自动控制技术实验装置之直流伺服电机自动控制实验装置
	FPGA控制模块
	· 采用 100 万容量 Xilinx FPGA 可程序逻辑闸（插卡式并可任意更换不同容量），并提供具备 DSP 控制功能。

· TI- MSP430 省电型 16 位微控器。

· 与 PC 联机采用 USB 2.0 传输，可任意设定控制参数作实时控制。

· 12 Bits  2 频道 ADC 输入接口。

· 12 Bits  2 频道 DAC 输出接口。

· 128K RAM 与 512K Flash ROM 内存。

· 26PIN 输出界面，提供直流伺服电机控制接口。
· 四位数 LED 七段显示功能控制。

· 4＊4 矩阵键盘输入控制。

· 16点 I/O 由 LED 显示，并提供输出接点。

· 光纤输出端口与光纤输入端口。
	64500.00

	
	
	
	三相变频驱动模块
	· 使用IPM IGBT模块驱动电路
· IGBT额定为600V, 20A以上
· 采用0.05Ω、 20W、 1％精密电阻作3相电流量测
· 俱过电压,过电流保护
· 配合光纤网络通讯FPGA控制模块使用
	

	
	
	
	交流伺服马达（三相电源）
	· 国外原装进口

· 额定输出 750 W
· 额定扭力 10.1 ㎏-ｃ㎡
· 最大扭力 30.3 ㎏-ｃ㎡
· 额定转速 3000 ＲＰＭ
· 最高转速 4000 ＲＰＭ
· 连续电流 2.4Ａ
· 最大电流 7.2Ａ
· 转子惯量 1.9 ㎏-ｃ㎡
· 光学编码器直接联结马达，精度为 1000P/R
· 提供霍耳组件输出信号
· 模块式马达固定底座
	

	
	
	
	交流变压器
	· 输入电压220V
· 输出电压60V
· 输出电流0~4A
	

	
	
	
	直流伺服电机模块
	· 直流伺服电机为欧洲原装进口。

· 额定功率 15 Watt 。

· 额定转速 4500 rpm。

· 额定电压 ± 12 伏电压。

· 驱动功率芯片采用MOSFET。
· 500 P/R 光电译码器，与电机结合一体。
· ΦA、 ΦB 二相检出。

· PWM与ΦA、 ΦB皆以LED显示动作。
· 具备过电流、过电压保护。
	

	
	
	
	实验项目
	· 交流伺服电机控制教学实验软件如下：

1、开回路的电压控制实验

1）三相电压控制观测

2）PWM电压命令观测

3）PWM逻辑信号观测

4）电流回授波形观测

5）磁场相位信号观测

6）速度与转角信号观测

2、开回路的定位控制实验

3、闭回路的扭力控制实验

4、闭回路的速度控制实验

5、闭回路的位置控制实验

6、加减速和前馈补偿实验
7、可程序的位置控制实验

· 直流伺服电机控制教学实验软件如下：
1. 开回路的电压控制实验

2. 闭回路的速度控制实验

3. 闭回路的位置控制实验

4. 加减速的位置控制实验

5. 正弦波的位置控制实验
6. 可程序的位置控制实验
	

	3
	HGSY-M
	模式识别与图像快速跟踪实验装置
	FPGA 视觉追踪控制模块
	· 采用 100 万容量 FPGA 可程序逻辑闸（组件具备16*16=32的硬件乘法器共24组，可执行灰阶计算的处理，内部的双阜内存共48K-byte，可做影像处理的缓冲区使用）。

· TI- MSP430 省电型 16 bits 微控器。

· 与 PC 联机采用 USB 2.0 传输，可任意设定控制参数作实时控制。

· 128K RAM 内存。

· 512K Flash ROM 程序与 FPGA 储存区。

· 26PIN 输出接口，提供 CMOS 控制接口。
· 24 组伺服舵机控制接口。

· 光纤输出端口与光纤数入端口。

· 由 7.4V 锂电池供应。
	57500.00

	
	
	
	CMOS 数字影像模块(eM_IMAGE）
	· 640*480 像素
· 16Bits RGB 彩色输出
· 图像采集每秒30帧图像
	

	
	
	
	伺服舵机连接模块
	· 提供24排3pin伺服舵机电源与控制信号插接口。
· 26Pin 输入接口与FPGA视觉控制模块相连接。
· 伺服舵机控制信号提升电路。
	

	
	
	
	机器人平台
	· 采用简化版加藤一郎结构体，18自由度，行走稳定。

· 舵机电源7.4V，直流供电，输出PWM信号，其信号电压为5V，电机扭矩为14kg/cm，可180度自由旋转。

· 总体尺寸控制在345mm×200mm×110mm内。

· 机体材料采用5系铝合金高强度材料，重量轻、使用寿命长且不易变形。

· 运动部件由汉库专用舵机（17个）驱动，可实现挥手、敬礼、舞蹈等各种复杂动作加传感器后可成为类人型机器人研究的理想平台。

· 随机配备机器人专用大容量锂聚合物电池。
	

	
	
	
	
	· 实验一：伺服舵机位置控制实验。
· 实验二：选择镜头及目标色彩。
· 实验三：色彩滤波及参数调整。
· 实验四：点状目标的视觉侦测实验。
· 实验五：线状目标的视觉侦测实验。
· 实验六：机器人直线行走控制。
· 实验七：机器人头部眼睛追球控制。
· 实验八：机器人直线跟踪踢球控制。
· 实验九：机器人寻球跟踪踢球控制。
	

	4
	HGSY-T
	便携型综合通信系统原理实验装置
	光纤网络通讯FPGA控制模块
	· 采用 100 万容量 FPGA 可程序逻辑闸（插卡式并可任意更换不同容量），并提供具备数字通讯控制功能芯片。

· 与 PC 联机采用 USB 2.0 传输，可任意设定控制参数作实时控制。

· 12 Bits 独立 2 频道 ADC 输入接口，系统抽样时间 1M Hz 以上。

· 12 Bits 独立 2 频道 DAC 输出接口，系统抽样时间 1M Hz 以上。

· 128K RAM 与 Flash ROM 内存。

· 26PIN 输出界面，提供 16 组 I/O 与各 1 组 ADDA 输出入埠。
· 四位数 LED 七段显示功能控制。

· 4＊4 矩阵键盘输入控制。

· 16点 I/O 由 LED 显示，并提供输出接点。

· 光纤输出端口与光纤数入端口。

· 光纤网络通讯 FPGA 控制模块，联机节点可达 30 组实时控制。
	45800.00

	
	
	
	光纤与无线电界面模块
	· 无线电发射电路

· 无线电接收电路

· 光纤通讯接口

· TTL/CMOS界面

· RS232/RS422串行接口
	

	
	
	
	遥控器与电话界面模块
	· 红外线发射电路

· 红外线接收电路

· 电话通讯接口

· 电视遥控器一只

· 电话机一台
	

	
	
	
	实验项目
	· 实验一：认识模拟讯号实验

1. 基本波形产生 (正弦波、锯齿波、脉宽调变波)实验

2. FM调频波   (Frequency Modulation) 实验

3. AM调幅波   (Amplitude Modulation) 实验

4. PM调相波   (Phase Modulation) 实验

5. MIX混波    (Signal Mixer) 实验

· 实验二：认识数字讯号  (NRZ/Mancheste) 实验

1. 单极性处理实验
2. NRZ极性处理(NRZ-L,NRZ-I) 实验
3. RZ极性处理实验

4. 双相极性处理(Manchester,Diff-Manchester) 实验

5. 双极性处理(AMI,B8ZS,HDB3) 实验

· 实验三：数字滤波器设计 (IIR) 实验

1. 低通滤波器实验

2. 高通滤波器实验

3. 带通滤波器实验

· 实验四：数字滤波器设计 (FIR)
1. 低通滤波器实验

2. 高通滤波器实验

3. 带通滤波器实验

· 实验五：相锁回路设计   (PLL)

1. 相位检测实验
2. 简单相锁实验
3. 倍频处理实验

· 实验六：串行通信界面 (RS232/RS422)


1. 基本界面测试

2. 随机数统计测试

· 实验七：红外线通信界面 (NEC  规格)

1. IR接收端测试

2. IR发射端测试

· 实验八：无线电通讯界面 (HT12X规格)

1. RF无线电界面(HT12规格)测试

2. IR红外线界面(HT12规格)测试

· 实验九：光纤通讯界面   (SPDIF规格)


1. SPDIF界面测试

2. 双频道通讯测试

· 实验十：电话语音界面   (DTMF 规格)


1.  DTMF按键译码
	

	5

	HGSY-X
	新能源转换（太阳能）与电子控制实验装置
	FPGA控制模块
	· 100 万容量以上 FPGA 可程序逻辑闸（组件具备16*16=32的硬件乘法器共24组，内部的双阜内存共48K-byte）。

· TI- MSP430 省电型 16 位微控器。

· 与 PC 联机采用 USB 2.0 传输，可任意设定控制参数作实时控制。

· 128K RAM 以上内存。

· 512K 以上 Flash ROM 程序与 FPGA 电路储存区。

· CMOS 数字影像芯片驱动界面，并含 CMOS 数字影像模块（640*480彩色）及可调整焦距镜头。
· ZigBee 无线网络通讯联机界面，并含 ZigBee CC2420 无线网络通讯模块。

· 光纤输出与光纤输入驱动界面。
	58620.00

	
	
	
	电力电子与能源系统控制模块
	· 搭配双排 50PIN 排针与 FPGA 控制模块连接使用。

· 锂电池、镍镉电池、镍氢电池和铅酸电池充放电控制电路，并提供 1 只 7.4V 2200mAh 锂电池。

· 太阳能电池控制与转换电路，并提供 1 只太阳能电池。

· 2 组光电盘译码电路。

· 16 组伺服机控制电路，并提供 2 只伺服舵机。

· 2 组 PWM 驱动功率芯片输出，并提供 2 只直流马达。

· 2组 3*5 白光 LED 驱动控制电路。

· 2组 SPWM 调变驱动控制电路。
	

	
	
	
	控制负载
	· 2 只伺服舵机，含指针。
· 2 只直流马达，含转盘。
· 2 组 3*5 阵列白光 LED。
· 2 组 AC 电源灯泡。
	

	
	
	配件
	ZigBee 无线网络通讯模块(eM_ZigBee）
	· 采用CC2420 通讯芯片

· RF讯框架构是符合IEEE 802.15.4的规格

· 无线网络可由主节点与30个的辅节点联机
· 有效传输范围50 米（空旷地区）
	

	
	
	
	CMOS 数字影像模块(eM_IMAGE）
	· 640*480 像素
· 16Bits RGB 彩色输出
· 图像采集每秒30帧图像
	

	
	
	
	实验项目
	· 锂电池充电实验
· 太阳能电池充电实验
· LED调光控制实验
· SPWM直流转交流实验
· 直流马达速度控制实验
· 伺服舵机的位置控制实验
· 选择镜头及目标色彩
· 色彩滤波及参数调整

· 点状目标物伺服机控制实验
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