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REZUMAT 

 

 Obiectivul acestui livrabil constă în realizarea unor testări parțiale privin programul de comandă 

al sistemului HEXAGENT, mai precis verificarea deplasării elementelor mobile ale actuatoarelor cu 

ajutorul programului aplicativ de comandă realizat în mediul de dezvoltare LabVIEW. Pentru a testa 

funcționarea programului de comandă s-a realizat montajul ce cuprinde un controler C-884.6 și trei 

actuatoare liniare L 220.50DG. Programului de comandă utilizat în această fază este 607. 

HEXAGENT_INVKIN_MOV, împreună cu unele biblioteci LabVIEW. Sunt prezentate interfața de 

comandă (Front Panel) și codul grafic (Block Diagram) pentru cazul în care coordonatele de comandă 

se află în interiorul spațiului de operare. În cazul în care coordonatele de comandă se află în afara 

spațilui de operare, secvența "Case" determină deplasarea elementelor mobile ale tuturor actuatoarelor 

în poziția de referință/ mediană, avînd valoarea 26. 

 Cu ajutorul programului de comandă 607. HEXAGENT_INVKIN_MOV, s-au realizat 

numeroase mișcări ale elementelor mobile ale celor trei actuatoare, în mod simultan, atât în interiorul 

spațiului de operare, cât și în afara acestuia, ceea ce a condus la poziționarea acestora în punctul de 

referință. Testele efectuate confirmă confirmă funcționarea corespunzătoare a programului de comandă 

607. HEXAGENT_INVKIN_MOV. 

  

 
 

Figura 1  Vedere de ansamblu a montajului cu șase actuatoare 

 

 
 

Figura 2 Software de comandă 607. HEXAGENT_INVKIN_MOV - interfața de comandă 


