
1 

KnowledgePlus.ir 

 ))))ومومومومسسسسبخش بخش بخش بخش ((((    ASDA-B2سرو موتور هاي دلتا سري سرو موتور هاي دلتا سري سرو موتور هاي دلتا سري سرو موتور هاي دلتا سري 

  

  اوژن كي نژاد: نويسنده

  

  :به شرح زير است CN1پين هاي كانكتور ساير عملكرد 

GND : : : : يور گولانآ ياه يجورخ( هاي آنالوگو خروجي زمين متناظر ورودي CN5 دنراد رارق(  

VDD : : : : خروجي ولت 24تغذيه  

COM- : : : : ولت 24زمين متناظر تغذيه  

COM+ : : : : وروديپايه هاي خط مشترك تغذيه  

DI1-     تا تا تا تاDI9-::::  كه شرح وظايف هر ورودي توسط تنظيم پارامترهاي مربوطه قابل تعريف است يورودپايه هاي.  

 24تا  12ولتاژ ) كه تغذيه مشترك ورودي هاست( +COMمربوطه و  DIپايه  نيب براي فعال كردن هر يك از ورودي ها بايد

دي ويان مي تواند به سمت داخل و يا خارج هر وربنا به اطلاعات ارائه شده توسط كارخانه سازنده، جهت جر. ولت اعمال شود

با اتصال  فعال سازي ورودي ها در شكل زير نحوه .درك هدافتسا VDD ياجب مه يجراخ هيذغت زا ناوت يم نينچمه. باشد

COM+  بهVDD  و ايجاد مسير جريان از ورودي تاCOM- نمايش داده شده است:  

  

  
        

سير جرياني بين دو م) و مانند آن هم باشند MOSFETيا  NPNكه مي توانند ترانزيستورهاي (از طريق دو سوئيچ مطابق شكل 

وارد مي شود و از ورودي مورد نظر خارج مي  +COMدر اين شرايط جريان به پايه مشترك . ورودي و زمين برقرار شده است

به اين ترتيب كه جريان به ورودي مورد . فعال سازي اين ورودي ها مي تواند با جريان دهي در جهت عكس هم انجام شود. شود

و قرار دادن سوئيچ بين تغذيه  -COMبه  +COMدر شكل بعد، با اتصال  .خارج شود +COMيه مشترك نظر وارد شود و از پا
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يا  PNPبجاي سوئيچ ها مي توان از ترانزيستورهاي . دي انجام شده استوو ورودي مورد نظر، فعال سازي ور VDDمثبت 

MOSFET  هاي نوعP و مانند آن استفاده كرد.  

  

  
  

/OA    -    OA    -    /OB    -    OB    ::::     خروجي هايA  وB  بصورت درجه هستند  90 موتوركه داراي اختلاف فازنصب شده روي انكودر

  .تفاضلي عمل مي كنند

/OZ    -    OZ     : : : : مرجع خروجيZ بصورت تفاضلي عمل مي كنند كه.  

OCZ     : : : : خروجي مرجعZ  كه بصورتOpen collector عمل مي كند.  

  :نمايش داده شده است Line driverهاي در شكل زير نحوه اتصال خروجي هاي انكودر به ورودي 
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براي ورودي ها و خروجي ها، يكسري از عملكردها قابل تعريف است كه برخي از آنها روي پين هاي ورودي و خروجي موجود 

. فعال هستند و از طريق تنظيمات درايور مي توان ساير عملكردها را براي ورودي و خروجي ها تعريف كردبصورت پيش فرض 

  :وظايف ممكن براي ورودي ها اشاره مي شود برخيابتدا به  در

  

SON : : : : مي شود امكان ايجاد حركت يا قفل شدن آنفعال كردن اين ورودي موجب هدايت جريان به موتور و.  

ARST : : : : اين ورودي براي پاك كردن برخي از خطاها)Fault(  مورد استفاده قرار مي گيرد.  

GAINUP : : : : ورودي تغييرGain دهاي در مspeed  وposition  

EMGS : : : : ورودي توقف اضطراري ياEmergency stop  

NL(CWL) : : : :فعال شدن اين ورودي مانع حركت موتور در جهت عقربه ساعت خواهد شد.  

PL(CCWL) : : : : جهت عقربه ساعت خواهد شدخلاف فعال شدن اين ورودي مانع حركت موتور در.  

JOGU     و و و وJOGD:::: در دو جهت و با يك سرعت از پيش تعيين شده بكار مي روند اين ورودي ها براي حركت موتور.  

INHP : : : : در مدPosition فعال كردن اين ورودي موجب بي اثر كردن پالس هاي ورودي اعمال شده به درايور خواهد شد.  

STOP::::    دوش يم روتوم فقوت بجوم يدورو نيا ندرك لاعف.  

S-T:::: زا دم رييغت يدورو Speed هب Torque 

S-P::::    زا دم رييغت يدورو Speed هب Position  

T-P::::    زا دم رييغت يدورو Torque هب Position  

  )نقل مطالب با ذكر منبع آزاد است(


