
 (ZSS-101)( مدلZ-Scanگیری ضریب شکست و جذب غیر خطی )اندازه مجموعه

 

 دهند،هایی که در حضور امواج الکترومغناطیسی با شدت بالا رخ میپدیده یمطالعهاپتیک غیرخطی به 
های تواند موجب تولید پدیدهکند که میخواص نوری ماده در اثر تابش شدت بالا تغییر میپردازد. می

های مرتبه بالا، تولید فرکانس جمع و تفریق، جذب دوفوتونی و خودکانونی غیرخطی از جمله تولید هارمونیک
شکست و جذب غیرخطی ماده است. برتری ی ضریب روشی برای محاسبه Z-Scanروش  .شودشدن نور 

 .باشدن میهای آها دقت و سهولت در استفاده و تحلیل دادهاین روش به سایر روش

 

 توان به موارد زیر اشاره کرد:شرکت نمایه پرتو آشا می Z-Scanهای چیدمان از جمله ویژگی

 1ی جابی از مرتبهمیلیمتر با قابلیت جابه 280موتوردار به طول  جابجاگراین مجموعه دارای یک  -
تحت ویندوز امکان کنترل جابجاگر را تسهیل کرده  افزارنرممیکرومتر است که با اتصال به یک 

  است.
ی همزمان توان هادی متصل به رایانه است که امکان ثبت دادهحسگر نیمه چیدمان دارای سه -

  کند.فراهم میو باز را در هر موقعیت مکانی  مرجع، حالت روزنه بسته
امکان تکرار آزمایش برای یک  میکرومتر( 10 تبه)از مر  رپذیری بالای جابجاگرباتوجه به قابلیت تکرا -

 نمونه وجود دارد.
 
 

 

 



 

 :اجزای چیدمان

 

 لیزر دیودی

 

 هادیهحسگر نیم



 

 با نگهدارنده ثابت لنز اپتیکی یک اینچی
 عدد 2

 

 با نگهدارنده کینماتیک شکنباریکه
 عدد 2

 

 با نگهدارنده کینماتیک آینه تخت اپتیکی
 عدد 1

 

 افزاراندازی نرمراه

 تیامن

است که از دستگاه  دیمف یدفترچه راهنما تنها زمان نیذکر شده در ا یمنیتوجه داشت که تمام نکات ا دیبا
 ستیبایقطعات م یاستفاده شود. تمام یآمده در دفترچه جار  یکاربردها یذکر شده و برا طیمطابق شرا

از قطعات ساخت  یبرخ ینیگز یبه جا ازیکه ن ید. در صورتمتصل شون گریکدیبه  لدداریبا کابل مناسب و ش
 یبا بخش فن یلازم است مراتب را به صورت کتب باشد،یها مشرکت گرید داتیپرتو آشا با تول هیشرکت نما
دستگاه اعمال شود، ممکن است عملکرد آن دچار  یدر اجزا یر ییتغ کهی. در صورتدیبگذار  انیشرکت درم
 .اشکال گردد



 ی، ابتدا منبع نور دستگاهنصب هنگام  شودیم هیبدنه وسطح حسگر دستگاه توص یتوجه به بازتاب جزئ با
به صورت  یلازم است پرتو نور  نی. همچندیتوان قرار دهآن را در حالت کم یخروج ایرا خاموش نموده 

  .متعامد بر سطح حسگر بتابد

در فوم  هیاول یبندخواهد بود که مطابق بسته ونیبراسیقابل کال یتنها زمان ق،یدق یر یگدستگاه اندازه نیا
اقدام  نیگز یجا یبندبسته افتیدر صورت لزوم جهت در  شودیم هیو جعبه مخصوص قرار داده شود. توص

 .دیینما

 افزارنرم نصب

 نینصب ا ی. براباشدیم (Light Analysis) پرتو لیافزار تحلنرم ازمندینبرای اجرا  Zمجموعه روبشگر 
افزار نرم نترنت،یبه ا انهی. درصورت اتصال راباشدینم ازیاتصال حسگر مورد ن ایو  نترنتیافزار، اتصال انرم

برنامه  یاجرا ی. براکندیو نصب م یر یرگپرتو را با لیافزار تحلنسخه نرم نیصورت خودکار آخر نصاب آشا به
 .دییاستفاده نما یبندارائه شده در بسته یدیس ایاز حافظه فلش و  دیتوانینصاب آشا م

 .توضیح داده شده است پرتو لیافزار تحلادامه مراحل نصب نرم در

بخش  نی. در اشودیم دهیافزار سوال پرسنرم فرضشیبرنامه نصاب آشا، از شما درباره زبان پ یاز اجرا پس
 یاندازهااز راه یستی. در ادامه لدییمورد را انتخاب نما کی یسیو انگل یفارس یهازبان نیاز ب دیتوانیم

 .شودیبرنامه نشان داده م ازیموردن

مرحله لازم است  نی. در ادهدیافزار نصاب آشا مراحل نصب برنامه را ادامه منرم ازها،ینشیاز نصب پ پس
مذکور  یساز فعال الیاز سر  کهی. در صورتدییافزار را وارد نمانرم یساز فعال الیو سر  یاطلاعات کاربر 

 .دییشرکت تماس حاصل فرما یبانیبا بخش پشت دیندار  یاطلاعات

را  ریمد یکه سطح دسترس یمطالعه گردد. در صورت قیطور دقاستفاده به طیشرا شودیم هیتوص دا  یاک
افزار نرم یلداخ ماتیتمام تنظ صورتنی. در ادینصب کن یکاربر جار  یافزار را برانرم نیا دیتوانیم دیندار 

 .خواهد شد رهیذخ یدر سطح کاربر جار 

بار از  نیاول یکه برا ی. درصورتدیرا انجام ده هایژگیو و برهاانیمربوط به م ماتیتنظ دیتوانیادامه م در
مراحل نصب را  گرددیم هیتوص دیندار  یآن اطلاعات کاف یهایژگیاز و ایو  دیکنیافزار استفاده منرم نیا
 .دیدنبال کن فرضشیصورت پبه

  



. به عنوان مثال ماژول دییافزار را نصب و استفاده نمانرم یهااز ماژول یتنها بخش دیتوانیم لیتما درصورت
است که عدم نصب هر  حینصب خارج شوند. لازم به توض رهیاز زنج تواندیروزرسان مماژول به ایراهنما 

ها به صورت تمام ماژول گرددیه میو توص شودیافزار ماز امکانات نرم یشدن برخ رفعالیماژول باعث غ
 نصب گردند. فرضشیپ

 

 افزار به رایانهاتصال سخت

هادی مورد استفاده قرار و حداکثر سه حسگر نیمه Zمتناسب با نوع مجموعه خریداری شده، یک روبشگر 
مناسب به رایانه متصل شوند. درصورت استفاده  USBگرفته است. تمامی این اجزا باید با استفاده از کابل 

 نامناسب، ممکن است برقراری ارتباط با اشکال مواجه شود. USB Hubاز 

 



، کاربرد حسگرهای متصل مشخص  Z-Scanهای متصل لازم است از بخش پس از جستجوی دستگاه
 گردد.

 

 شود.پس از برقراری ارتباط با حسگرها و روبشگر، صفحه زیر نمایش داده می

 

ای حسگرها مشاهده موقعیت جابجاگر و مقادیر لحظهسمت راست مربوط به تنظیمات و سمت چپ، 
 هادی مطالعه شود.ی نیمهشود. برای انجام تنظیمات حسگرها لازم است دفترچه راهنمای حسگرهامی



 

 اندازی جابجاگرراه

 تنظیمات جابجاگر
 وضعیت جابجاگر -1
 موقعیت جابجاگر -2
 بازیابی مبدأ مختصات جابجاگر -3
 بازگشت جابجاگر به مبدأ مختصات -4
 سازی موقعیت فعلی به عنوان مبدأ مختصاتذخیره -5
 کردن جابجاگرآزادسازی / قفل -6
 دادن به حرکتادامه -7
 توقف جابجاگر -8
 جابجاییگام  -9
 سرعت جابجایی -10
  قطع ارتباط با جابجاگر -11
 دیجابجاگر، دو کل لیر  یاستفاده شده است. در ابتدا و انتها یبعدکیجابجاگر  کیدستگاه از  نیدر ا
اجتناب شود. با هربار روشن  یقرار گرفته است تا از خروج جابجاگر از بازه مجاز حرکت یتماس ریو غ یتماس

. شودیفراهم م جابجاگرگردد. پس از آن امکان حرکت  یابیشدن دستگاه، لازم است مبدأ مختصات باز 



 ،یو در صورت خارج محدوده بودن دستور حرکت شودیم لیافزار تحلتوسط نرم یحرکت نیاز فرام کیهر 
متناسب با طول مجاز  شودیم هیتوص کنی. لشودیظاهر م یفرمان حرکت یبر عدم امکان اجرا یمبن ییخطا
. در صورت خروج جابجاگر از دیداشته باش رابه جابجاگر، دقت لازم  یحرکت نیدر ارسال فرام ،ییجابجا

فعال  ریغ یافزار به صورت نرم ییامکان جابجا ،یتماس ریغ یدهایکل صیو تشخ یمحدوده مجاز حرکت
 .دییرا مجددا  تکرار نما یر یگاندازه ،ییأ جابجامبد یابیو لازم است پس از باز  شودیم

 مبدأ جابجاگر یابیباز 

 نهیشی. در مرحله اول، جابجاگر با بشودیمبدأ به صورت کاملا خودکار و در دو مرحله انجام م یابیباز  ندیفرا
متوقف شده و  ،ییابتدا یدهای. به محض برخورد با کلکندیحرکت م ییسرعت خود به سمت مبدأ جابجا

 دنینموده و به محض رس کتبه سمت مبدأ حر  یشتر ی. سپس با دقت بردیگیاز مبدأ فاصله م متریلیپنج م
 کیتکن یساز  ادهیپ زیبخش و ن نیدر ا یتماس ریغ دیاستفاده از کل لی. به دلشودیمتوقف م ییابتدا دیبه کل

 .ابدییم شیمبدأ به شدت افزا یابیباز  یر یتکرار پذ ،یادو مرحله

 یمبدأ مختصات مجاز  نییتع

مختصات هر نقطه  نی. بنابراگرددیم فیتعر  یافزار نقطه با مبدأ جابجاگر متفاوت بوده و به صورت نرم نیا
مبدأ در حافظه  نی. اگرددیمحاسبه و گزارش م یو نسبت به مبدأ مختصات مجاز  یبه صورت نسب

 .کندینم رییتگاه تغشده و با خاموش و روشن شدن دس رهیافزار ذخسخت

 بازگشت به مبدأ مختصات

پس  نیاز مبدأ جابجاگر. بنابر ا نیدر فاصله مع یاست مجاز  یاکه گفته شد، مبدأ مختصات نقطه همانطور
مبدأ مختصات، امکان بازگشت به مبدأ مختصات فراهم خواهد شد. با  یابیاز روشن شدن جابجاگر و باز 

 .کندیجابجاگر به سمت مبدأ مختصات حرکت م ،یفعل تیاز موقعدکمه، صرف نظر  نیهربار فشردن ا

 یگام حرکت زانیم

کننده  نییپارامتر تع نیاست. ا یضرور  اریبس ،یاز ارسال فرمان حرکت شیپ ییگام جابجا زانیم میتنظ
قرار گرفتن دستگاه در  ایمجاز و  ریغ زانیبه م یگام حرکت میموردنظر است. در صورت تنظ ییجابجا زانیم

 .شودیاجرا نم یفرمان، فرمان حرکت یخارج از محدوده مجاز در صورت اجرا

 سرعت حرکت

. شودیدر سه مرحله انجام م یروند حرکت نی. بنابر اشودیجابجاگر به صورت شتاب ثابت انجام م حرکت
سرعت، حرکت با سرعت ثابت، کاهش سرعت با شتاب  نهیشیبه ب دنیسرعت با شتاب ثابت تا رس شیافزا



و پس از  دهیسر  یسرعت حرکت نهیشیبا شتاب ثابت به ب گر،ید یانیبه سرعت صفر. به ب دنیثابت تا رس
مقصد برسد. سپس  یکیتا به نزد دهدیسرعت، با سرعت ثابت به حرکت خود ادامه م نهیشیبه ب دنیرس

به مقصد، سرعت صفر  دنیکه هنگام رس یابه گونه دهدیم به صورت شتاب ثابت سرعت خود را کاهش
سرعت مجاز وجود  نهیشیب میدستگاه صرفا  امکان تنظ نی. در اشودیدر آنجا متوقف م تیباشد و در نها

 نه،یشیبودن سرعت ب ادیز  ایو  یاست. در صورت کم بودن گام حرکت یمقدار ثابت یدارد و شتاب حرکت
)شتاب مثبت( وارد مرحله  یاز مرحله اول حرکت نه،یشیبه سرعت ب دنیرس از شیممکن است جابجاگر پ

 شیاگر پ نی. همچنرسدیم شده نمیوقت به سرعت تنظ چیو عملا ه شودی( می)شتاب منف یسوم حرکت
به دستگاه ارسال شود، پس از اتمام مرحله دوم  یدی(، فرمان جدی)شتاب منف یشروع مرحله سوم حرکت

مرحله سوم متفاوت خواهد بود. اگر  د،ی)سرعت ثابت( متناسب با سرعت دستگاه و سرعت فرمان جد
 دیبا مرحله اول از حرکت جد یباشد، مراحل سوم از حرکت جار  یدر جهت موافق با حرکت فعل دیفرمان جد

با جهت حرکت  دیجد ی. اما اگر جهت فرمان حرکتدهدیامه ماد دیادغام شده و حرکت را در سرعت جد
 .شودیآغاز م دیدستگاه مخالف باشد، مراحل توقف مشابه قبل انجام شده و سپس مراحل حرکت جد یفعل

 گیریداده

 گیری دستیداده

های موردنظر هدایت کرد و پس از رسید به مختصات هدف، در این روش، لازم است جابجاگر را به موقعیت
های حرکتی و تعداد ثبت نمود. در این روش هیچ محدودیتی روی گام CAPTUREداده فعلی را با زدن دکمه 

ها را ثبت نماید. همچنین ادهخواهد دتواند با هر زمانبندی و گامی که میها وجود ندارد و کاربر میداده
تواند یک داده را تکرار کند. برای اینکار کافیست به موقعیت موردنظر رفته و داده را درصورت تمایل می

 مجددا ثبت نماید. با اینکار آخرین داده ثبت شده به ازای هر موقعیت مکانی ذخیره خواهد شد.

 گیری خودکارداده

افزار وارد گردد و پس از تعیین ت ابتدا و انتهای مختصات روبشی در نرمگیری خودکار لازم اسبرای داده
 شود. ها و سرعت حرکت، امکان روبش خودکار فراهم میتعداد گام



 

 سازی خروجیذخیره

زده شود تا فایل اکسل خروجی تولید و ذخیره  EXPORTها کافیست دکمه پس از دریافت تمامی داده
 شود.

 

 

 

 



 


