卫生护理机器人运动控制软件功能要求

为实现卫生护理机器人(主要部件及参数附后)能够帮助不同体型的老年人和下肢行动障碍者舒适洗浴、轻松站立、自动减重、自动干身等功能，运动控制系统需满足以下要求：

1. 实现背部搓澡、臀部搓澡、腿部搓澡的同步、顺序、单独动作，完成卫生护理机器人辅助老年人洗浴功能；

2. 实现各个搓澡电机速度多级可调，搓澡时间可调，满足不同年龄、不同身体条件的老年人需求；

3. 实现伺服电机1与伺服电机2的协调控制，满足卫生护理机器人帮助老年人和下肢行动障碍者站立的功能；

4. 减重系统应具备实时检测、实时调整功能，以满足不同体型的使用者需求；

5. 具备人体生命体征监护功能，即系统能够接受人体血压、心跳等生命体征信号，当人体生命体征信号超出正常值是能及时报警、停车，以确保护理过程的安全性。

6. 具有一套手动洗浴和自动洗浴两种方式的人机交互界面，原始代码可以封装，但需为甲方提供初始代码；

7. 确保整个系统的安全性，启动和停止时实现速度的平稳过渡，且具有紧急刹车功能；

8. 确保运行过程连续、平稳，避免速度过快对人造成冲击，升降、搓澡速度要以使用者的舒适度为准；
卫生护理机器人各部件主要技术参数
1. 横向丝杠移动距离：384mm；
2. 纵向丝杠提升高度：391.2mm；
3. 背部搓澡运动距离：160mm；
4. 臀部搓澡运动距离：80mm；
5. 腿部搓澡运动距离：65mm；
6. 编码器分辨率：2500ppr；

7. 反馈分辨率：10000ppr（四倍频）；
8. 电机最大输入脉冲频率：差动传输：500kpps；
开集极传输：200kpps；

9. 运动控制器伺服控制周期：125μs；

10. 运动控制器限位信号输入：每轴正负限位光隔；
11. 丝杠导程：6mm；

12. 行星齿轮减速器减速比：5:1；

13. 称重传感器每千克标定电压转换值为163.0805357；
注：另甲方为乙方提供ASDA-AB手册一份和GTS系列运动控制器编程手册一份，以方便乙方的软件开发。
