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3.2.2

PC
3.3
3.3.1
| SA
GM400 Dos ,
PCI
GT400-SV-PCI PCI
“ (GT400 Driver”
) “ GoogolTech400”
3.3.2
o Win98/MS-DOS
DOS Windows DOS
Shell Windows DOS
DOS

) DOS C> MD PEND C:\PEND

® G

o copy @\...\GLIP200* \ I*VL-SFT-BCH-*.* \* *  c:\pend

C:\PEND
Windows GLIP200* \
[*VL-SFT-BCH-*.0
® Win2000/XP Matlab/Simulink
Windows2000/X P Windows98
95 MATLAB 6 Release 12.1 SIMULINK 4.1
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pend
c:\pend
MatLab
S=load(* c:\pend\pend’)
plot(S)
MatLab
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pend
c:\pend
MatLab
S=load(* c:\pend\pend’)
plot(S)
MatLab

17



GOOGOL TECHNOLOGY (SHENZHEN) LTD

1.
2.
3.
1
2
ON
GM-400
> ->
-> ->|/O
(
3 SH )
OK
50pin CN2

18



	目   录
	第一章 使用之前注意事项
	安全警告   注意下列警告,以免伤害操作人员,防止机器人本体损坏。
	拆封开箱以后

	第二章  系统概述
	2.1 系统组成
	2.1.1 倒立摆本体
	2.1.2 电控箱内安装有如下主要部件：
	2.1.3 控制平台主要由以下部分组成：

	第三章  准备、安装与调整
	3.1 运动控制器的安装
	3.2  连线
	3.2.1  直线型倒立摆连线
	3.2.2  圆周型旋转倒立摆连线
	3.3  软件安装
	3.3.1  驱动安装
	3.3.2  系统演示及实验软件的安装:

	第四章 系统使用说明
	4.1 直线型系统操作步骤\(基于Win98/MS-DOS\)
	4.1.1 直线一级摆操作步骤
	4.1.2 直线二级摆操作步骤
	4.1.3  一级摆软件操作说明
	4.2 圆周型旋转倒立摆系统操作步骤
	4.2.1 环形一级摆操作步骤
	4.2.2 圆周型旋转倒立摆系统软件说明

	第五章 维护及常见故障处理

