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  مقدمه.1

  استفاده از جکهاي بار گذاري در بسیاري از آزمایشات مکانیکی کاربردهاي عمومی دارد.

کرنش و موارد مشابه به آنها، -قاومت کششی، مقاومت فشاري، منحنیهاي تنشدر آزمایشات محاسبات م

افزایش داده شود تا اهداف مورد نظر در ریف شده، بار اعمال شده به نمونه، میبایست با یک نرخ بارگذاري تع

  استانداردهاي تدوین شده براي هر آزمایش بدست آید.

ا و سایر ادوات جکهاي بارگذاري را دارابوده و نتایج را در این محصول قابلیت کنترل رنج وسیعی از موتوره

قالبهاي مورد نیاز کاربران، در اختیار آنها قرار میدهد. 

، یک کنترل کننده ي اختصاصی شده براي کنترل میزان JCU102کنترل کننده جکهاي اسکرو خانواده ي 

تکنولوژي تبدیل حرکت هاي دورانی به  گشتاور و جابجایی و سرعت حرکت جکهایی است که با استفاده از

  خطی و یا استفاده از موتورهاي پله اي خطی در جکهاي مختلف عمل می کنند.

این نوع جکها عموماً در تجهیزات آزمایشگاهی براي بارگذاري یا کشش و انجام انواع تست هاي کشش، فشار، 

ویژه ي صنعتی نیز از این جکها در سیستم خمش و مواردي از این قبیل استفاده می شوند. در مکانیزم هاي 

، ارابه ها و کالسکه هاي صنایع لوله، پروفیل و مواردي از این قبل استفاده می کنترل ویژه ادوات محركهاي 

  د.نگرد

اساس عملکرد کنترلی این واحدهاي کنترل کننده، کنترل میزان جابجایی براساس اعمال قطار پالس به 

 شده کنترل فرکانس قطار پالس اعمالو PWMو یا  PTOبا یکی از استانداردهاي  ،موتورهاي محرك این جکها

بمنظور کنترل سرعت حرکت و جابجایی جک و کنترل دامنه ي پالس ها و محدود کردن سیستم هاي کنترل 

  گشتاور درایوهاي راه اندازي موتور این نوع از جکهاست.
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102تیپ  کنترل کننده هايکدینگ .2

J C U 		102		-										 			 				 							-				 							

  

  

  

جدول کدهاي فنی محصول.3

  

  102کدهاي فنی محصول تیپ    1جدول           

  جانبی -یدکی   نوع خروجی  آنالوگ  خروجی  ورودي  

JCU102-MHM0T-0A01 17  22 0 ترانزیستور
I.INPUT TERMINAL BOARD
II.OUTPUT TERMINAL BOARD

III.DC24V POWER SUPPLY 5 A
IV.CABIN  / POWER BOX

JCU102-MHM0R-0A01 17 22 . رله

JCU102-MBA0T-0A01 11 10 0 ترانزیستور

JCU102-MBA0M-0A01 11 10 0 رله

JCU102-MHM2M-0A01 17  22 2 هردو

JCU102-MHM3T-0A01 17 22 3   ترانزیستور

SCREW JACK CONTROL 
UNITS FAMILY

Product Series

102
112
122
132
142
152

SERIES

S: SERVO
T: STEPPER

M
1
2
3
4
5

DIGITAL 
INPUTS

1
2
3
.
.
.

9
10: A

.

.

.
35: Z

ANALOG
IN/OUT

IN/OUT
TYPE

Type Edition

0A: PLC 
BASE

01: First 
Edition

معرفی سیستم کدینگ محصول 1شکل

R: RELAY
T: TERANS.

M: MIXED

DIGITAL 
OUTPUTS
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  لهاي مهم در اتصال به سخت افزارترمینا.4

  دیاگرام ترمینالهاي مهم براي ارتباط واحد کنترل به بخش مکانیک جکها در زیر آمده است.

  براي جزییات این ارتباطها به نقشه هاي اتصال و وایرینگ مراجعه گردد.

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

JCU102بلوك دیاگرام ارتباط کنترل کننده هاي خانواده   2 شکل
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ساختار کنترل کننده.5

بتنی بر واحدهاي کنترل برنامه پذیر همراه با نمایشگرهایی است اصول سخت افزاري این کنترل کننده ها م

  که بمنظور انجام فرایند کنترل بصورت اختصاصی ساخته می شوند.

در بخش نرم افزاري این کنترل کننده ها، کلیه ي روتین ها و توابع فرمان، کنترل، حفاظت و ایمنی بصورت 

  له زیرساختارهاي نرم افزاري این کنترل کننده عبارتند از:کاملاً اختصاصی تعریف و طراحی شده است. از جم

  ساختارهاي نرم افزاري فرمان و راه اندازي اجزاء -الف

ساختارها و توابع کنترلی شامل کنترل بخش هاي اصلی مانند موتور اصلی، موتورهاي جانبی، سرعت  -ب

، روشهاي کنترل دستی و اتوماتیک، یشفرایند آزماحرکت، روتین هاي روش هاي آغاز و اتمام هر مرحله از 

  ارتفاع و مواردي از این قبیل.حداکثر کنترل 

و همچنین حفاظت از کاربر در مقابل تجهیزات و ادوات بکار رفته در ساختار مکانیکی جک حفاظت از  -ج

  .حین آزمایش یا بارگذاريحوادث پیش بینی نشده در 

کاربر پیش بینی شده  ه ي الزامات ایمنی براي حفاظت ازکلی )JCU102در این کنترل کننده ها (خانواده  -د

  است که در ادامه ي بحث به جزئیات بیشتري از آن پرداخته خواهد شد.

JCU102الزامات استفاده از کنترل کننده هاي خانواده ي .6

و یا  تبدیل حرکت دورانی به خطی بارگذاري با تکنیک این نوع کنترل کننده ها براي انواع سیستم هاي

سیستم هاي مجهز به موتورهاي خطی مناسب هستند. البته باید توجه شود که در صورتیکه موتورهاي محرك 

انتخاب مناسبی نخواهد بود و می  JCU102عادي باشند، خانواده ي  DCیا  ACجکهاي مورد نظر از نوع 

استفاده  معمولDCیا  ACاي بایست از خانواده هاي دیگر این محصول براي کنترل جکهاي مجهز به موتوره

  گردد.
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بهترین حالت استفاده از این کنترل کننده ها نیز در ساختارها و مکانیزم هایی است که موقعیت خطی یا 

دورانی در آنها فیدبک داشته باشد و امکان انتقال اطلاعات فیدبک به ساختار کنترل کننده از طریق درگاه 

ه وجود داشته باشد.پالسی پیش بینی شده روي کنترل کنند

بر حرکت موتور بر مبناي  مبتنیکنترل کننده هاي جکهاي بارگذاري اسکرو،اساس کنترل بخش اصلی 

و یا  servoقطاري از پالهاست که با دقت شمارش و اندازه گیري می شوند. بنابراین درایوهاي موتورهاي 

stepper  می بایست به سیستمpulse Control لباً به همین صورت هستند.مجهز باشند که غا  

. توصیه انجام میشوددقت بیشتري  ي باکاربر ،بدلیل وجود انکدر روي شافت موتور servoدر انواع موتورهاي 

  نیز از انواع فیدبک دار آنها استفاده گردد. stepper Motorsمی شود در صورت استفاده از 

 شرکت مهندسی تدبیر صنعت آپاداناین فنی با مشاور ها د در انتخاب این کنترل کنندهیدر صورت ترد

  تماس گرفته شود.

  نصب و راه اندازي.7

به پیوست این راهنما، نقشه هاي برقی اتصال کنترل کننده ارائه شده است. لذا کلیه ي اتصالات می بایست 

بع کنترل طبق این نقشه ها، شماره گذاري و بعد از آن سیم کشی و نصب شوند. در بخش هایی که امکانات و توا

پیش بینی شده بصورت فیزیکی روي فیدرهاي مورد نظر وجود ندارد، طبق راهنماهاي سیم کشی و اتصال می 

بایست در یکی از وضعیت هاي، اتصال کوتاه، اتصال باز و یا باي پاس قرار گیرند این کنترل کننده ها نیاز به یک 

ردد از منابع تغذیه سوئیچینگ با این مشخصات و هستند و توصیه می گ A(5با جریان حداقل ( VDC 24ولتاژ 

داراي فیلترهاي الکتریکی و مغناطیسی استفاده شود تا از ورود سیگنالهاي ناخواسته و نویز و یا اعوجاج در تغذیه 

  این کنترلها جلوگیري شود.

  براي اتصال الکتریکی این کنترل کننده به فیدرها، مراحل زیر اجرا گردند:

  و سیگنالهاي محدود کننده شامل سنسورها و موارد مشابه مینالهاي فرمان و قطع اضطرارياتصال تر -الف
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  اتصال ترمینالهاي قدرت -ب

  به سیستم V 24اتصال تغذیه  -ج

 in/outکنترل سیگنالهاي ورودي به سیستم، از جمله سیگنالهاي قطع اضطراري از طریق صفحه  -د

  نمایشگر

نمایشگر in/outالت قطع فیوز سه فاز، از طریق صفحه ي کنترل سیگنالهاي خروجی در ح -ه

جانمایی قطعات کنترل و فرمان.8

همانطور که در تصویر نشان داده شده است، تجهیزات فرمان و کنترل و نمایش روي کنترل کننده هاي 

  از این قرار هستند.  JCU102خانواده ي 

  کنترل: پانل در بخش جلویی

  نمایشگر لمسی -

  ع اضطراريکلید قط -

  شاسی ریست -

  سکتور وضعیت عملکرد دستی و اتومات -

  :کنترلر پانل پشتدر بخش  

-Dسوکت هاي  - connector 15 pin مخصوص ترمینالهاي ورودي  

-Dسوکت هاي  - connector 15 pin مخصوص ترمینالهاي خروجی  

-Dسوکت هاي  - connector 9 pin مخصوص سیگنالهاي آنالوگ  

-Dسوکت هاي  - connector 9 pin مخصوص اتصال انکدر  

JCU102ل مقابل کنترل کننده تصویر پان 3 شکل
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  بمنظور اتصال در شبکه و یا اتصال با رایانه RJ 45سوکت اختصاصی ارتباط  -

  VDC 24جک مخصوص پاور  -

  

  

  کلیه ي اطلاعات هر کدام از این ترمینالها در نقشه هاي برقی دستگاه به کاربر ارائه شده است.

  راهنماي صفحات نمایشگر.9

  شدن دستگاه، نمایشگر سیستم نیز روشن شده و وارد یک صفحه ي پیش فرض می گردد. همزمان با روشن

در این صفحه کاربر می بایست نوع سیستم کنترل مورد نیاز یا مطلوب را مشخص نماید. دو روش عمده در 

  این ساختار تعریف شده است.

  انتخاب بصورت کنترل سرعت بارگذاري براساس سرعت جابجایی  -1

  اب بصورت کنترل میزان بارگذاري با سرعت ثابت براساس تغییرات میزان گشتاور خروجی موتورانتخ -2

JCU102 کننده کنترل پشتی پانل ریتصو   4 شکل
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نوع دستگاه براساس بارگذاري کششی یا فشاري  JCU102در اولین راه اندازي کنترل کننده هاي خانواده 

هت اعمال در بخش پارامترهاي تنظیمی دستگاه مشخص می شود. تفاوت در این دو روش نقطه ي مرجع و ج

نیرو است. در ساختارهاي فشاري نقطه ي مرجع معمولاً ابتداي کورس حرکتی جک است و در بارگذاري هاي 

  ) انتهاي کورس حرکتی جک است.Referenceکششی، نقطه ي مرجع (

براي این کنترل کننده می بایست نقاط ابتدا و انتهاي کورس حرکت جکها با استفاده از میکروسوئیچ، لیمیت 

در  -OTو  +OTپایه هاي  بهئیچ و یا سنسورهاي مخصوص به خود مشخص شده باشد و سیگنالهاي مربوطه سو

  متصل شده باشند. N.Cترمینالهاي ورودي بصورت 

  صفحه ي اصلیالف : 

می باشد. در این صفحه  JCUاین صفحه، درگاه اصلی ارتباطی با بخش هاي مختلف سیستم کنترل 

ي مرتبط با موتور و درایو راه انداز آن، تنظیمات کلیات سیستم، نمایش و مانیتورینگ کلیدهایی براي تنظیم ها

اجزاء ماشین شامل فشارهاي ورودي، میزان اعمال نیرو بصورت لحظه به لحظه و همچنین جابجایی جک 

  بارگذاري یا کششی پیش بینی شده اند.

مات پایه شامل موارد زیر طراحی شده در بخش سمت راست این صفحه، کلیدهایی براي دسترسی به تنظی

  است.

  تنظیم سطوح دسترسی و رمزهاي ورود -1

  تنظیم تاریخ و ساعت نمایشگر کنترلر -2

  کالیبراسیون سیستم لمس نمایشگر لمسی -3

4-Log in  وLog out  

ه دسترسی اپراتور یا کاربر با لمس هر کدام از کلیدهاي گرافیکی در این بخش می تواند به محتویات مربوط

  پیدا کند.
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و بالاتر امکانپذیر  2توجه: تغییرات در تنظیمات و پیکربندي اصلی سیستم فقط با دسترسی به رمز سطوح 

  خواهد بود.

  

  

  قالب کلی صفحات ب: 

یک قالب کلی براي صفحات عمومی این کنترل کننده طراحی نموده است. در این قالب در بالاي هر صفحه 

ي کلیدهاي میانبر و بازگشت به صفحه ي اصلی و دیگري براي نمایش عنوان صفحه ي جاري دو نوار یکی برا

  طراحی شده است.

توجه: با استفاده از کلید تغییر زبان در صفحه ي اصلی، کاربر می تواند زبان دستگاه را به یکی از زبانهاي 

  ي نیز قابل تغییر است)فارسی و یا انگلیسی تنظیم نماید. (این کلید با سطح دسترسی اپراتور

  

  

  

  

  

JCU102صفحه اصلی از صفحات نمایشگر کنترل کننده   5 شکل
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  صفحه ي تنظیمات موتور و درایو پ: 

  در این صفحه تنظیمات اصلی سیستم بارگذاري که مربوط به موتور و درایو آن است انجام می شود.

  اطلاعات این صفحه عبارتند از:

  سب میلیمتر) برح360دور گردش کامل موتور ( 1تنظیم میزان جابجایی جک بصورت خطی به ازاي  -1

که برحسب ثانیه وارد می  Declarationو  Accelerationشتاب افزایش و کاهش سرعت یا اصطلاحاً  -2

. این پارامتر باعث راه اندازي و توقف نرم دستگاه می شود پس قابل تنظیم است شود با دقت در حدود صدم ثانیه

  بهتر است در تنظیم آن دقت کافی اعمال گردد.

هر دور گردش موتور: این پارامتر دقت خروجی پالسی انکدر شافت موتور و پاسخگویی موتور  تعداد پالس -3

2πرا تنظیم می کند. به این صورت که به ازاي هر دور گردش  Radian  شافت موتور چه تعداد پالسی باید به

  موتور اعمال گردد و انکدر چه تعداد پالسی را شمارش خواهد کرد.

این پارامتر مشخص می کنند که حدود قراردادي براي جابجایی خطی جک چقدر است  بیشینه جابجایی: -4

تا بعد از رسیدن جک به آن مقدار توقف کند و یا در صورتیکه اجراي آزمایش تکمیل نشده است و جابجایی از 

  این عدد تجاوز کند، سیستم متوقف شود تا مانع از آسیب دیدگی قطعات مربوطه گردد.

JCU102 کننده کنترل شگرینما صفحات قالب     6 شکل
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ع و خاتمه: این پارامتر مشخص می کند که در لحظه ي استارت یا استپ موتور، حرکت یا سرعت شرو -5

توقف در چه سرعتی انجام گردد. تنظیم صحیح این پارامتر از ضربه زدن و ایجاد شوك در مراحل حرکت و توقف 

آزمایش را تغییر جلوگیري می کند. گاهی اوقات این شوکها و استرسهایی که به نمونه تحمیل می شوند، روند 

  می دهند و یا صحت نتایج را تحت شعاع قرار می دهند.

سرعت موتور: در این پارامتر می بایست سرعت نامی موتور درج گردد. محاسبات فرکانسهاي قابل قبول با  -6

  توجه به این پارامتر و پارامتر اول انجام می شوند.

یا نرخ بارگذاري است که براي سیستم تعریف می سرعت تنظیمی: این سرعت، همان سرعت جابجایی و  -7

  گردد.

  

  

  

  

  

  

  

اولی میزان جابجایی فعلی را با دقت  که در سمت راست این صفحه دو پارامتر نمایشی هم طراحی شده اند

نشان می دهد و دومی فرکانس پالسهاي اعمالی به درایو راه  و قابل تغییر تا یک میکرومتر را صدم میلیمتر

  وتور است.اندازي م

  صفحه ي نمودارها ت: 

در این صفحه دو نمودار که، یکی منحنی جابجایی، نیرو و دیگري نیرو برحسب زمان هستند بصورت برخط 

  نمایش داده می شوند.

JCU102 کننده کنترل شگرینما صفحات از تنظیمات صفحه  7 شکل
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  صفحه ي هشدارهاث: 

  :برخی از این هشدارها عبارتند از ،در این صفحه پیام ها و هشدارهاي سیستم نمایش داده می شوند

  قطع شدن سیگنالهاي قطع اضطراري -1

  پیام هاي مربوط به آغاز و پایان یک آزمایش -2

  وضعیت کار درایو و موتور بارگذاري -3

   -OTو  +OTوضعیت میکروسوئیچ ها و لیمیت سوئیچ هاي  -4

  نبود آمادگی هاي لازم از لحاظ تنظیمات دقیق و صحیح پارامترها -5

  رس بارگذاريعبور از محدوده ي مجاز کو -6

  

  

  

  

  

JCU102 کننده کنترل شگرینما صفحات از نمودارها صفحه   8 شکل
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  صفحه ي مشاهدات ج: 

در این صفحه گرافهایی، مقادیر گیج هاي فشار مقدار جابجایی و مقدار بار اعمالی به سیستم نمونه را نشان 

کاربر می تواند این شرکت مهندسی تدبیر صنعت  Data loggerمی دهند. در صورت استفاده از نرم افزار 

کرده و فایل هاي مربوطه را ذخیره سازي کند و نهایتاً گرافهاي سفارشی  اطلاعات را روي یک کامپیوتر مانیتور

  شده اي را پیاده سازي نماید.

  

  

  

  

  

  

  

  صفحه ي کلیات سیستم: (تجمیع اطلاعات آزمایش) چ: 

در این صفحه ارقام تمامی فشارهاي مربوط به ترانسمیترهاي فشار، اعداد جابجایی جک و نیروي اعمالی به 

ش داده می شوند. در بخش مرکزي این صفحه امکان جابجایی جک به بالا یا پایین و امکان تغییر در نمونه نمای

سرعت تنظیمی در حالت دستی ایجاد شده اند. در سمت راست این صفحه هم خلاصه اي از نمودارهاي ترسیم 

  شده در صفحه ي نمودارها، نمایش داده می شوند.

  

  

  

  

JCU102 کننده کنترل شگرینما صفحات از دیتا لاگر صفحه  9 شکل
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 مراجعه شود زیر اطلاعاتبه محتواي  این محصول لطفااده از استف صورت نیاز بهدر.

  چند نکته

  

 .قبل از شروع کار با این کنترل تمامی دستورالعملهاي همراه با این کنترلر را مطالعه کنید

.به تصاویر هشدار دهنده در بخشهاي مختلف توجه گردد

ماس گرفته شود.براي انتخاب کد فنی محصول لطفا با مرکز فروش این شرکت ت

JCU102 کننده کنترل شگرینما صفحات از اطلاعات آزمایش صفحه   10 شکل

Input power:  24VDC+5%             Temp: -10 to 60 degree

Digital Outputs: 10                 Humidity:    -20   to   80%

Digital Inputs:  11    Dimension:  (w x h x d)   25x24x18 cm

Monitor: 7" Touch color HMI    Weight:  2.5 kg

LAN Connection    3keys onboard

WiFi (Optional)    Full Control Conditions Controller 

JCU102نمونه اي از اطلاعات فنی کنترل کننده هاي جکهاي اسکرو   2 جدول



18

کالیبراسیون.10

در جدول زیر آمده است. این تنظیمات  JCU102کالیبراسیون قابل اجرا براي کنترل کننده هاي خانواده 

آزمایشات در پایان تولید هر محصول یکبار توسط واحد تولید شرکت مهندسی تدبیر صنعت آپادانا انجام 

میگیرند.

JCU102خانوادهيهاکنندهکنترليبرااجراقابلونیبراسیکال  3جدول

  :ي تولیدو ضمن تولیدتستها .11

در تمام مسیر تولید  FATردهاي تدوین شده تولیدي و ایمنی و تستهاي تولید این محصول بر اساس استاندا

  در چند مرحله اصلی انجام میگیرند.

  

دیتولضمنودیتوليتستها  4جدول

  روش   FEEDBACK  شرح   ردیف

Encoder  سرعت و مقدار بارگذاري  1
از طریق صفحه نمایشگر ومقایسه نتیجه هاي 

  با مقادیر نمایش داده شده CSC20211دستورالعمل تست 

Load Cellدقت مانیتورینگ بار  2
مقایسه نتیجه هاي از طریق صفحه نمایشگر و

  با مقادیر نمایش داده شده CSC20212دستورالعمل تست 

  PLC Clock  زمانسنجی کنترلر  3
از طریق صفحه نمایشگر ومقایسه نتیجه هاي 

  با مقادیر نمایش داده شدهCSC20214دستورالعمل تست 

  زمان اجرا  شماره دستورالعمل  شرح کنترل و تست مورد نیاز  ردیف

  مونتاژ و یا در حین مونتاژ بعد از انجام  CSC1003  تست انجام مونتاژ صحیح قطعات  1

  بعد از مونتاژ و تایید نهایی مونتاژ  FATCSC1004تستهاي ایمنی و کارکرد  بر اساس   2

  بعد از تست هاي ایمنی و کارکرد  CSC1005  کنترل نهایی قبل از بسته بندي  3

  قبل از پلمپ کارتن  CSC1010  کنترل نهایی  4
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  :تستهاي تحویل  

  تایید آزمایشگاههاي کالیبراسیون معتبر ارائه خواهند شد.نتایج تستها بر اساس 

  

لیتحويتستها  5جدول

سایر.12

JCU102خانواده  محصولات و ساختارهاي کنترل در از توابع اصلیبرخی 

  

  شرح کنترل و تست مورد نیاز  ردیف
شماره 

  داخلی دستورالعمل
  زمان اجرا

  و زمان تحویلبعد از انجام مونتاژ CSC20211  تست سرعت و مقدار بارگذاري  1

  و زمان تحویل تایید نهایی مونتاژ  CSC20212بارتست دقت مانیتورینگ   2

  و زمان تحویل تایید نهایی مونتاژ  CSC20214  تست زمانسنجی کنترلر سیستم  4

Title  Description  Title  Function  

Motor	Type SERVO - STEPPER External Trips 3  control Points  

Motor	Spec.
with built in resolver

or INC ENC
Positioning 3 control  Ways

Speed		mm/sec 1.00 to 999.99 Alarms & Trips 12 Titles

Course	setting 0  to  999999.99 Smart Control 32 Full Controlled loops

position 2  control Ways Maintenance 5 PM Comment

Pulse	Control PWM-PTO-PWTO operatory 3  control Ways

Acceleration	/	
Deceleration

1  to 100%
POSITION 
feedback

CAM-ENC-MS
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یادداشتها.13

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  


