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  KNLP-102-A2    تك محورتك محورتك محورتك محور    كنترلركنترلركنترلركنترلرراهنماي عملكرد راهنماي عملكرد راهنماي عملكرد راهنماي عملكرد 

  

در كاربردهاي صنعتي مورد  PLCبه عنوان جايگزيني براي و مي تواند درايور استپر موتور و سرو موتور بكار مي رود  انواع براي فرمان بهاين كنترلر 

  :امكانات اين كنترلر به شرح زير است .قرار بگيرداستفاده 

سنسورهاي با  ياكان اتصال به سوييچ ها و دو ورودي با امبراي اعمال به درايور  Motor Freeو  Directionو  Clockداراي خروجي هاي  -1

  .كنترلبرد صفحه كليد و نمايش مجزا براي نصب روي تابلوي و  و يك رله قابل برنامه ريزي NPNخروجي 

براي اتصال به انواع مختلف  Motor freeيا  Enableامكان تعريف منطق پين و  CW-CCWو  Clock-Directionپشتيباني از دو مد  -2

  .درايورها

  ياار ب 65535تكرار كل مراحل تا  يا بصورت نامحدود و قابليت بار 65535تا  سيكلمستقل با امكان تكرار هر  يحركت سيكل 90داراي حداكثر  -3

  .بصورت نامحدود

  .پالس براي هر مرحله از حركت 16000000پالس تا  1 قابليت تعريف تعداد پالس در محدوده -4

  .)كيلوهرتز 100تا فركانس حداكثر (دور در دقيقه  3000تا  1تعريف سرعت چرخش موتور در محدوده امكان  -5

  .براي درايور موتور به منظور تطبيق دور تعيين شده با دور واقعي موتور قسمت 2000و  1000، 500، 400، 200تعريف تقسيمات  امكان -6

  .موتور و شتاب براي هر مرحله از حركت كان تعريف جهت چرخشام -7

  .يش از هر مرحله از حركتپ هر يك از دو ورودي قابليت فعال سازي انتظار براي -8

  .ه از حركتتاخير قابل برنامه ريزي پيش از هر مرحل قابليت تعيين -9

  .امكان خروج ناگهاني از هر مرحله با فرمان هر يك از دو ورودي -10

  .قابليت فعال كردن تغيير جهت بصورت خودكار در تكرارهاي هر مرحله از حركت -11

  .مراحل بصورت دلخواهاز يك  قابل برنامه ريزي براي فعال شدن در هر داراي رله -12

  .بين حركتدر ) Pause(امكان توقف موقت  -13

  .براي تنظيم محل شروع حركت از طريق صفحه كليد) Jog(داراي مد حركت دستي  -14

  .امكان اعمال فرمان شروع حركت از صفحه كليد يا كنتاكت خارجي -15

  .ه كليداز طريق صفح تنظيم دور موتور در هنگام چرخش امكانبا  براي حركت هاي چرخشي نامحدودتوليد پالس  قابليت -16

  .نامحدود ق كنتاكت خارجي در مد حركت چرخشيامكان تعيين جهت چرخش موتور از طري -17

  .به وضعيت اوليهو برگشت ) Factory reset(امكان ريست كردن كليه پارامترهاي كنترلر  -18

    

در مد كنترلر كه حداكثر داراي . نام گذاري مي كنيم كه آنها را مدهاي كنترلر و حركت چرخشي نامحدود در اين كنترلر دو مد عملكرد كلي وجود دارد

 حركت چرخشي نامحدوداما در مد . دنچرخش از قبل تعيين مي شو و جهت مستقل است، تعداد پالس هاي هر مرحله و سرعت سيكل حركتي 90

ت چرخش در اين مد را مي توان با صفحه جه .است از طريق صفحه كليد قابل تغيير چرخشدر هنگام  موتورسرعت  تعداد پالس ها نامحدود است و

 Pxxپارامترهاي . است Fxيا  Pxxدر دو گروه كلي قرار دارند كه نام آنها بصورت كنترلر پارامتر هاي قابل تنظيم . كليد يا كنتاكت خارجي تغيير داد

گانه حركت  90مربوط به جزييات سيكل هاي  Fx پارامترهاي نوع. قرار دارند P14تا  P00تنظيمات كلي كنترلر را مشخص مي كنند و در محدوده 

. مشخص كنيم C90تا  C01ابتدا بايد شماره سيكل مورد نظر را در محدوده Fxبراي تنظيم پارامترهاي . قرار دارند F9تا  F0هستند و در محدوده 

ست كامل پارامترها و جزييات آنها در انتهاي فهر .مربوط به آن سيكل تنظيم شوند F9تا  F0 بصورت مستقل فعال بايد بنابراين براي هر سيكل

  . همين راهنما قابل دسترس است

  

  :ترمينال هاي ورودي و خروجي برد در شكل زير نمايش داده شده اند
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ترمينال مجزا تامين مي شوند كه خروجي هاي منفي  6فرمان هاي لازم براي اتصال به درايور از . است VDC 25-18ولتاژ تغذيه ورودي در محدوده 

  .يا پنج ولت تغيير مي كنندصفر  ولتاژ خروجي هاي متصل به درايور در دو سطح. در اين ترمينال ها بصورت داخلي به هم متصل هستند

فقط در  CW-CCWدر مد . موتور روي اين خروجي پالس ايجاد مي شودچرخش هت در هر دو ج Clock-Directionدر مد  ::::Clockخروجي خروجي خروجي خروجي 

  .هنگام چرخش موتور در يك جهت روي اين خروجي پالس ظاهر مي شود

فقط در  CW-CCWدر مد  .به درايور اعمال مي كندرا  موتور اين خروجي فرمان جهت چرخش Clock-Directionدر مد  ::::Directionخروجي خروجي خروجي خروجي 

  .هنگام چرخش موتور در يك جهت روي اين خروجي پالس ظاهر مي شود

در ( مي تواند به عنوان مجوز كلي عملكرد كنترلر مورد استفاده قرار بگيرد حركت چرخشي نامحدوداين ورودي در مدهاي كنترلر و  ::::Runورودي ورودي ورودي ورودي 

همچنين در مد كنترلر اين قابليت وجود دارد كه شروع . )ي نامحدودبراي مد حركت چرخش P11=1براي مد كنترلر يا  P06=1صورت قرار دادن 

فعال كردن اين ورودي توسط كليد يا كنتاكت رله يا ترانزيستور . وابسته به وضعيت اين ورودي باشد توليد پالس حركت يا خروج ناگهاني در بين مرحله

  . انجام مي شود) شكل  با مطابق يبا جهت( 

همچنين در مد كنترلر . مي تواند براي تعيين جهت چرخش موتور مورد استفاده قرار بگيرد حركت چرخشي نامحدوداين ورودي در مد  ::::Dirورودي ورودي ورودي ورودي 

فعال كردن اين ورودي توسط . وابسته به وضعيت اين ورودي باشدتوليد پالس اين قابليت وجود دارد كه شروع حركت يا خروج ناگهاني در بين مرحله 

  . انجام مي شود) شكل با مطابق  يبا جهت( نتاكت رله يا ترانزيستور كليد يا ك

  

        ::::مد كنترلرمد كنترلرمد كنترلرمد كنترلر

  F9تا F0پارامترهاي هر سيكل در محدوده . است C90تا  C01سيكل مستقل با نام هاي  90فعال مي شود و داراي  P00=1اين مد با قرار دادن 

مثلا اگر . مشخص مي شود P04اد از اين سيكل ها بايد اجرا شوند توسط پارامتر اينكه چه تعد. بسته به نياز در مقدار مناسب تنظيم مي شوند

P04=4  باشد به اين معني است كه سيكل هاي حركتC01  تاC04 يا اگر . اجرا مي شوندP04=1  باشد فقط سيكلC01 مورد. اجرا مي شود 

به تعداد  C02و  C01باشد، سيكل هاي  P05=1000و  P04=2مثلا اگر . تعيين مي شود P05بعدي تعداد تكرار كل سيكل ها است كه توسط 

به تعداد نامحدود و تا زماني كه كنترلر در  P04باشد، سيكل هاي مشخص شده توسط  P05=0چنانچه . بار پشت سر هم اجرا مي شوند 1000

مربوط به  F3رت مستقل امكان تعريف تعداد تكرار آن سيكل از طريق پارامتر براي هر سيكل هم بصو. قرار دارد تكرار مي شوند) (Runوضعيت اجرا 

يا وضعيت ) Run(قرار گرفتن كنترلر در وضعيت اجراي سيكل ها . باشد، آن سيكل به تعداد نامحدود اجرا مي شود F3=0اگر . وجود داردآن سيكل 

باشد، ورودي  P06=1اگر . انجام مي شود Start/Stopاين كار از طريق كليد باشد،  P06=0اگر . به دو طريق مي تواند انجام شود) Stop(توقف 

Run تعداد پالس هاي هر سيكل با . اين وظيفه را به عهده خواهد داشتF0  و سرعت حركت باF1  و جهت اوليه حركت باF2  و شتاب باF7  تعيين

قرار داده شود، جهت  F8=1 چنانچه. تغيير جهت بصورت خودكار استيك قابليت پيش بيني شده در تكرار مراحل يك سيكل، امكان . مي شوند

از اين قابليت مي توان براي ايجاد حركت هاي رفت و برگشت . حركت بعد از هر بار توليد پالس هاي يك سيكل بصورت خودكار معكوس خواهد شد

به فعال يا غير فعال  F4ل چنانچه شروع حركت از طريق تنظيم در فاز او. ر هم وجود داردپشت س در هر سيكل سه فاز. در يك سيكل استفاده كرد

در فاز بعدي . باشد اين فاز اجرا نمي شود F4=0اگر . وابسته باشد، كنترلر براي وضعيت دوم منتظر مي ماند Dirيا  Runبودن يكي از ورودي هاي 

از دوم اجرا نمي باشد، ف F6=0اگر . ن تاخير تعيين شده صبر مي كندمعين مي شود، كنترلر به ميزا F6در صورت غير صفر بودن مقدار تاخير كه با 

خروجي ناگهاني امكان . باشد، فاز سوم اجرا نمي شود F0=0اگر . توليد مي شوند F1با سرعت  F0در فاز سوم هم پالسهاي تعيين شده توسط . شود

شرايط خروج بر  F5كه  وجود دارد Dirيا  Runبودن يكي از ورودي هاي توليد پالس ها بسته به فعال يا غير فعال  فاز سوم و از سيكل و در بين

رلر، اين به عنوان فرمان فعال سازي كنت Runنكته قابل ذكر اين است كه در صورت تعيين ورودي . را مشخص مي كند حسب وضعيت ورودي ها

 به عبارت دقيق. براي خروج از يك سيكل بكار برود و تاثيري نخواهد داشت F5براي انتظار قبل از حركت يا با تنظيم  F4تنظيم  ورودي نمي تواند با

  . نخواهد داشت F5=0فرقي با  F5=2و  F5=1همچنين . نخواهد داشت F4=0فرقي با  F4=2يا  F4=1 باشد، قرار دادن P06=1تر اگر 

. وجود دارد F9يد پالس امكان فعال كردن رله از طريق پارامتر در هر سيكل در هر يك از سه مرحله انتظار براي ورودي، تاخير قبل از حركت و تول

  ): است 7تا  0در محدوده  F9تغييرات (سه عدد به ترتيب زير بايد با هم جمع شوند  F9براي تنظيم پارامتر 

ل بودن در اين مرحله، عدد اول برابر صفر و براي غيرفعا 1براي فعال بودن رله همزمان با فاز انتظار براي يكي از ورودي ها، عدد اول برابر : عدد اول

  .است

  .و براي غيرفعال بودن در اين مرحله ، عدد دوم برابر صفر است 2براي فعال بودن رله همزمان با فاز تاخير قبل از حركت، عدد دوم برابر : عدد دوم

  .غيرفعال بودن در اين مرحله، عدد سوم برابر صفر استو براي  4براي فعال بودن رله همزمان با فاز حركت موتور، عدد سوم برابر : عدد سوم

رله در زمان تاخير  ،به عنوان مثال اگر لازم باشد در يك سيكل. حاصل جمع اين سه عدد وضعيت فعال بودن رله در يك سيكل را مشخص مي كند

  ).6=4+2+0(قرار داده شود  F9=6قبل از حركت و توليد پالس ها فعال باشد، بايد براي آن سيكل 
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عيين ت P12پارامتر  نجام مي شود كه سرعت حركت دستي راا Downو  Upبوسيله كليدهاي  Jogدر مد كنترلر در وضعيت توقف، حركت دستي يا 

مي شود و فشار دادن مجدد اين كليد باعث ادامه  Pauseمنجر به توقف موقت يا  Modeدر بين اجراي سيكل ها هم فشار دادن كليد . دمي كن

  . عملكرد كنترلر خواهد شد

        

  ::::مد حركت چرخشي نامحدودمد حركت چرخشي نامحدودمد حركت چرخشي نامحدودمد حركت چرخشي نامحدود

 Downيا  Upدر اين مد در هنگام توقف يا حركت موتور با كليدهاي . باشد، كنترلر در وضعيت حركت چرخشي نامحدود قرار مي گيرد P00=0اگر  

 P11=0چنانچه . تعيين مي شوند P09و شتاب توسط  P08توسط  RPMمقدار اوليه . تنظيم كرد RPMمي توان سرعت حركت موتور را بر حسب 

تعيين  P07 جهت اوليه را( جهت موتور را تغيير مي دهد Modeانجام مي شود و فشار دادن كليد  Start/Stopباشد، شروع و توقف حركت با كليد 

اگر . هم تعيين كننده جهت حركت موتور است Dirمان حركت را تعيين مي كند و ورودي فر Runباشد، وضعيت ورودي  P11=1اما اگر . )مي كند

P10=0  باشد، رله در هنگام حركت موتور در اين مد غير فعال است و اگرP10=1 ،رله همزمان با حركت موتور فعال خواهد بود باشد.  

  

  :  در شكل زير كليد هاي كنترلر نمايش داده شده اند

  
، سبب ورود به وضعيت تنظيم كنترلرفشار دادن اين كليد در هنگام توقف موتور و غير فعال بودن  ::::براي تنظيم پارامترهابراي تنظيم پارامترهابراي تنظيم پارامترهابراي تنظيم پارامترها    Functionعملكرد كليد عملكرد كليد عملكرد كليد عملكرد كليد 

  :نمايش داده مي شود) P00مثلا ( Pxxشماره پارامتر در اولين مرحله . مي شود

Function � P00 

 Functionكليد  مجدد نادد رابا فش P00در هنگام نمايش مثلا . ورود به مرحله تنظيم بعدي مي شودهم فشار دادن اين كليد باعث  در مراتب بعد

  :مقدار پارامتر نمايش داده مي شود

Function � قدار پارامترنمايش م  

) Fxيا  Pxx(و سپس نمايش شماره پارامتر  SAVEDفشار دادن اين كليد باعث ذخيره سازي مقدار پارامتر و نمايش عبارت  ،بعد از تنظيم يك پارامتر

  .نمايش داده نمي شود SAVEDاگر مقدار پارامتر تغيير نكرده باشد،  .مي شود

در هنگام تنظيم  .يك مرحله قبل مي شودباعث بازگشت به  اتتنظيماز مرحله هر فشاردادن اين كليد در     ::::براي تنظيم پارامترهابراي تنظيم پارامترهابراي تنظيم پارامترهابراي تنظيم پارامترها    Modeعملكرد كليد عملكرد كليد عملكرد كليد عملكرد كليد 

  .مي شود بدون ذخيره سازي مقدار پارامتر يبه مرحله قبل اين كليد باعث خروج ،مقدار پارامترها

در هر مرحله كه نياز به تغيير شماره پارامتر يا شماره سيكل يا مقدار پارامتر وجود داشته باشد،     ::::براي تنظيم پارامترهابراي تنظيم پارامترهابراي تنظيم پارامترهابراي تنظيم پارامترها    Downو و و و     Up    هايهايهايهايعملكرد كليدعملكرد كليدعملكرد كليدعملكرد كليد

  .از طريق اين دو كليد انجام مي شود تنظيم

يكي براي تغيير وضعيت تنظيم بين . براي تنظيم پارامترها كاربرد دارد اين كليد در دو حالت ::::براي تنظيم پارامترهابراي تنظيم پارامترهابراي تنظيم پارامترهابراي تنظيم پارامترها    Start/Stopكليد كليد كليد كليد     عملكردعملكردعملكردعملكرد

  :مثلا. بكار مي رود Cxxكل و شماره سي Pxxپارامترهاي شماره 

P00: Start/Stop � C01 

C01: Start/Stop � P00 

 

كه با چشمك زدن رقم  ، محل مكان نماآنكاربرد دوم اين كليد در هنگام تنظيم برخي پارامترها با مقدار عددي بزرگ است كه با هر بار فشار دادن 

يش از اگر مقدار پارامتر در حال تنظيم ب .قابل دسترس خواهند بود يب تمام رقم هاي عددو به اين ترت دشورقم بعدي منتقل مي  همشخص مي شود ب

ا فشار دادن گرفتن مكان نما روي رقم پنجم و ب بعد از قرار) رقم تشكيل شده است 8مانند تعداد پالس هاي هر سيكل كه از (رقم باشد  5

Start/Stop ر براي اين نوع پارامترها هر رقم به نحوي مي تواند تغيير كند كه عدد كلي د .بعدي، سه رقم با ارزش بيشتر نمايش داده مي شوند

براي تعداد پالس ها در حال تنظيم باشد و مكان نما روي آخرين رقم از سمت چپ عدد باشد كه  07123456مثلا اگر عدد  .محدوده مجاز قرار بگيرد

اهد شد خو 17123456عدد كلي  1زيرا در صورت تغيير اين عدد به . صفر است، مقدار اين رقم را نمي توان تغيير داد و روي مقدار صفر قفل مي شود

  ).است 16000000حداكثر تعداد پالس ها (كه يك عدد غير مجاز است 
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  :بايد به ترتيب زير عمل شود P07براي تنظيم پارامتر : 1مثال 

Function � P00 

Up   P07 �  ن كليدنگه داشت 

Function � وضعيت تنظيم پارامتر 

  :Downو Up با  مقدار پارامتر بعد از تنظيم

Function � P07 ذخيره سازي 

Mode � بازگشت به وضعيت توقف 

ر قبلي به قوت خود باقي فشار داده شود، مقدار جديد پارامتر ذخيره نمي شود و مقدا Modeكليد  Functionاگر بجاي  مقدار پارامتر بعد از تنظيم

  .خواهد ماند

  

مورد نظر به وضعيت توقف بازگشت  سپس و )C02( دوم حركت در مجموعه پارامترهاي سيكل F1پارامتر  و ذخيره كردن فرض كنيم تنظيم :2مثال 

  :در اين شرايط بايد كليد ها به ترتيب زير فشار داده شوند. باشد

  

Function � P00 

Start/Stop � C01 

Up � C02 

Function � F0 

Up � F1 

Function � وضعيت تنظيم پارامتر 

  :Downو Up بعد از تنظيم مقدار پارامتر با 

  

Function � F1 

Mode � C02 

Mode بازگشت به وضعيت توقف� 

  

        ::::نكات تكميلينكات تكميلينكات تكميلينكات تكميلي

موجب غير فعال شدن موتور و در برخي ديگر موجب فعال شدن موتور  Motor Freeيا  Enable اعمال ولتاژ به وروديبعضي از درايور ها در  -1

در هنگام فعال شدن  P03=0در صورت قرار دادن . از هر دو نوع ورودي پشتيباني مي كند P03پارامتر  اين كنترلر با تنظيم صحيحكه مي شود 

ولت قرار خواهد  5باشد، در هنگام فعال شدن موتور روي خروجي مربوطه حدود  P03=1ظاهر مي شود و اگر  صفردر خروجي مربوطه ولتاژ  ،موتور

  .گرفت

در اين مد  .قابليت اتصال به اين درايورها را دارد P01=1كنند كه اين كنترلر با تنظيم  عمل مي CW-CCWمد  درفقط  خاصبرخي درايورهاي  -2

  .ظاهر مي شود Directionدر خروجي پالس جهت مخالف چرخش در و براي  Clockبراي چرخش موتور در يك جهت، پالس در خروجي 

ست كردن كليه پارامترها و برگشت به وضعيت اوليه وجود دارد كه براي اين كار بايد ري با توجه به تعداد بسيار زياد پارامترها در اين كنترلر، امكان -3

P13=5 برگشت به وضعيت اوليه به چند ثانيه زمان نياز دارد. قرار داده و مقدار پارامتر ذخيره شود.  

براي درايورهاي دو فاز و  .است P02امتر در پاربراي درايور مورد استفاده تقسيمات تنظيم درست با فرض  RPMسرعت تنظيم شده بر حسب  -4

و  Full stepفاز در مدهاي  پنجبراي درايورهاي . تنظيم شوند 400و  200بايد به ترتيب تقسيمات  Half stepو  Full stepچهار فاز در مدهاي 

Half step  تپ و سرو موتورها در نظر گرفته شده استهم براي درايور ميكرواس 2000 اتتقسيم .تنظيم شوند 1000و  500بايد به ترتيب تقسيمات .

 2000براي كاربرد مورد نظر كافي باشد با تنظيم ضريب گيربكس الكترونيكي مي توان تقسيمات را به  2000در سرو موتورها در صورتي كه تقسيمات 

اگر تقسيمات  دور در دقيقه 100 مثلا با تنظيم سرعت. در غير اينصورت بايد تفاوت تقسيمات درايور با تنظيمات كنترلر را در نظر گرفت. قسمت رساند

براي ساير تقسيمات هم مي  .خواهد بود دور در دقيقه 20 فقط باشد، سرعت واقعي در عمل در يك دور قسمت 10000برابر با  2000درايور بجاي 

  .سرعت واقعي را بدست آورد ،توان از طريق تناسب

افزايش پارامتر . هاي بالا لازم است پارامتر شتاب به ميزان كافي زياد باشد تا استپر موتور به تدريج شتاب بگيرد و زير بار متوقف نشود دوربراي  -5

همچنين شتاب . شتاب باعث افزايش زمان شتاب گيري موتور مي شود و در صورت صفر بودن اين پارامتر، مكانيزم شتاب گيري غير فعال مي شود

، شتاب گيري در استپر موتور فعال است و در دورهاي پائين تر به دليل وجود گشتاور كافي دور در دقيقه 60براي سرعت هاي بزرگتر از تنها  گيري

   .پايين تر، شتاب منفي اعمال مي شودهاي بالاتر به سرعت  هاي از سرعت تغييراتدر  دور در دقيقه 60براي سرعت هاي بالاتر از  .اعمال نمي شود
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  .نسخه نرم افزار داخلي كنترلر را مشخص مي كند P14پارامتر  -6

  :به ميزان يك دور برابر است بادر سرو موتورها تعداد پالس هاي لازم براي چرخش موتور  -7

 = تعداد پالس لازم براي چرخش سرو موتور به ميزان يك دور
چهار برابر عدد نامي پالسهاي انكودر

ضريب گيربكس الكترونيكي
 

        ::::مثال اولمثال اولمثال اولمثال اول

با اعمال  در اين درايور Enable ورودي ومتصل است  Clock-Directionبا ورودي هاي  Half stepيك استپر موتور دو فاز به درايوري در مد 

رله بايد . بچرخد و متوقف شود دور در دقيقه 40دور با سرعت  22.5لازم است اين موتور  Start/Stopبا فشار دادن كليد  .فعال مي شود 5vولتاژ 

  .دور در دقيقه، پارامتر شتاب تاثيري نخواهد داشت 60به دليل پايين تر بودن سرعت حركت از . در هنگام چرخش موتور فعال باشد

تعداد كل پالس ها برابر با خد، پس اعمال شود تا موتور يك دور بچر پالس 400بايد  Half stepاستپر موتور دو فاز در مد  با توجه به اينكه به درايور

  :امترهاي لازم براي اين عملكرد در ادامه ذكر شده اندپار. پالس خواهد بود 9000=400×22.5

  

P00=1, P01=0, P02=400, P03=1, P04=1, P05=1, P06=0 

C01: F0=9000, F1=40, F2=0,  F3=1, F4=0, F5=0, F6=0, F7=0, F8=0, F9=4 

 

توسط ورودي  Start/Stopفعال شدن كلي كنترلر و وارد شدن آن به مد اجراي سيكل ها بجاي كليد ر داده شود، قرا P06=1در اين مثال اگر 

Run انجام مي شود.  

        ::::دومدومدومدوممثال مثال مثال مثال 

 Motor Freeورودي صفر به با اعمال ولتاژ  متصل است و CW-CCWبا ورودي هاي  Full stepيك استپر موتور پنج فاز به درايوري در مد 

بماند و سپس هر بار با  Dirبار منتظر فعال شدن ورودي  5در سيكل اول به تعداد لازم است كنترلر  Start/Stopبا فشار دادن كليد . فعال مي شود

ر در دو 400 با سرعت ،ثانيه 0.5به مدت  يتاخير بار بعد از 90سپس به تعداد . درجه در جهت اول بچرخد 180به ميزاندور در دقيقه  100 سرعت

براي غلبه بر اينرسي پارامتر شتاب در سيكل  .بار تكرار شود 200كل اين سيكل ها جمعا  مجموعه درجه در جهت دوم بچرخد و 720به ميزان  دقيقه

  .قرار داده مي شود 4و در سيكل دوم  1اول برابر 

است، پس براي چرخش به پالس در يك دور  500معادل با درجه  0.72معادل هر پالس  Full stepفاز در مد  پنجبا توجه به اينكه براي استپر موتور 

  :پارامترهاي لازم براي اين عملكرد به شرح زير هستند .پالس به درايور اعمال شود 1000درجه بايد  720پالس و براي  250درجه بايد  180ميزان 

  

P00=1, P01=1, P02=500, P03=0, P04=2, P05=200, P06=0 

C01: F0=250, F1=100, F2=0,  F3=5, F4=3, F5=0, F6=0, F7=1, F8=0, F9=0 

C02: F0=1000, F1=400, F2=1,  F3=90, F4=0, F5=0, F6=0.5, F7=4, F8=0, F9=0 

        ::::مثال سوممثال سوممثال سوممثال سوم

 معين مي شوند كه) يا سنسور(روسوييچ رفت و برگشت، طول حركت از قبل نامشخص است و حدود چپ و راست حركت توسط دو ميك در يك حركت

، موتور در جهت اول Start/Stopدر هنگام شروع به كار كنترلر و با فشار دادن كليد . محل ميكروسوييچ ها بسته به نياز ممكن است تغيير كنند

سپس جهت موتور بر عكس مي شود و  .خورد به آن ميكروسوييچ فعال شودشروع به چرخش مي كند تا زماني كه به ميكرو سوييچ اول برسد و با بر

ورودي هاي . ركت موتور تا فعال شدن ميكروسوييچ دوم ادامه پيدا مي كند و مجددا جهت آن برعكس مي شود و اين روال همچنان ادامه مي يابدح

قسمت است و براي فعال  200و تقسيمات درايور  1دور در دقيقه و پارامتر شتاب برابر  100و سرعت حركت  Clock-Direction درايور از نوع

  .ولتاژ صفر اعمال شود Motor Freeتور بايد به ورودي شدن مو

در هر مرحله از حركت را بيشتر از  ين ترتيب كه تعداد پالسبه ا. براي پياده سازي اين عملكرد بايد از قابليت خروجي ناگهاني از سيكل استفاده كنيم

دهيم كه با فعال شدن يكي از ورودي ها، اجراي سيكل  ه گونه اي انجامو تنظيمات را بگيريم زم براي طي كردن مسير در نظر بتعداد پالس لاحداكثر 

فرض كنيم در . متصل مي كنيم Dirو ميكروسوييچ دوم را به ورودي  Runميكروسوييچ اول را به ورودي . متوقف شود و اجراي مرحله بعد آغاز شود

. شودل از آن ميكروسوييچ حتما فعال چرخد و قبدور در يك جهت ن 250از بيشتر  كه موتور هيچ گاه ري ساختار مكانيكي به گونه اي باشدمثال جا

با . پالس براي هر مرحله قرار دهيم، قبل از اتمام پالس ها حتما تغيير جهت اتفاق خواهد افتاد 50000برابر با  200×250بنابراين اگر تعداد پالس ها را 

  :زير هستند پارامترهاي لازم براي اين عملكرد به شرحاين توضيحات 

 

P00=1, P01=0, P02=200, P03=0, P04=2, P05=0, P06=0 

C01: F0=50000, F1=100, F2=0,  F3=1, F4=0, F5=1, F6=0, F7=1, F8=0, F9=0 
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C02: F0=50000, F1=100, F2=1,  F3=1, F4=0, F5=3, F6=0, F7=1, F8=0, F9=0 

        ::::مثال چهارممثال چهارممثال چهارممثال چهارم

در اين درايور با اعمال  Enableمتصل است و ورودي  Clock-Directionبا ورودي هاي  Half stepيك استپر موتور پنج فاز به درايوري در مد 

ت براي چرخش يك پمپ استفاده مي شود و مطلوب اس 5دور در دقيقه با پارامتر شتاب  150از اين استپر موتور در دور ثابت  .فعال مي شود 5vولتاژ 

در هنگام چرخش موتور بايد فعال  رله. اعمال شود Dirو  Runبه ورودي هاي  PLCيك كنتاكت رله هاي كه فرمان حركت و جهت موتور توسط 

  .باشد

تقسيمات . براي پياده سازي اين صورت مسئله بايد از مد حركت چرخشي نامحدود با امكان تعيين جهت و فرمان حركت از ورودي ها استفاده كنيم

  :پارامترهاي لازم براي اين عملكرد به شرح زير هستند. درجه به ازاي هر پالس است 0.36عادل با قسمت م 1000ر در فرض صورت مسئله، درايو

  

P00=0, P01=0, P02=1000, P03=1, P08=150, P09=5, P10=1, P11=1 

        

        ::::ممممپنجپنجپنجپنجمثال مثال مثال مثال 

و ضريب گيربكس الكترونيك  )موتور يك دور قسمت براي 10000تقسيمات  معادل با(پالس  2500با انكودر موتوري  در يك ماشين صنعتي با سرو

و ورودي  تنظيم شده اند Clock-Direction سرو در مد ورودي هاي، متصل شده ميليمتر 4با گام بال اسكرو پيچ و مهره  به كه 5برابر با 

Enable  ه اتصال به سرو موتور و وجود فيدبك در آن و نوع پارامتر شتاب با توجه ب. بصورت داخلي فعال شده و به كنترلر متصل نيستدر اين درايور

 Runاز ورودي  Start/Stopفعال سازي كلي كنترلر بجاي كليد  .قرار داده مي شود 1باشد و برابر  عدد بزرگيعملكرد سرو موتور نياز نيست كه 

به دليل نياز به تكرار نامحدود كل سيكل ها، . اجرا شوند نامحدودبه تعداد سيكل كلي  4هايي در  حركتلازم است و ) P06=1(دريافت مي شود 

P05=0 عملكرد سيكل ها به شرح زير هستند .قرار داده مي شود:  

  :سيكل اول

وتور معكوس انجام مي شود و در انتهاي هر بار حركت، جهت مميليمتر بر ثانيه  10با سرعت ميليمتر  231.78بار حركتي به طول  33در اين سيكل 

  .بايد فعال باشد و اعمال پالسدر زمان تاخير قبل از حركت رله . ثانيه تاخير ايجاد مي شود 0.3حركت  قبل از هر. مي شود

  :دوم سيكل

ميليمتر بر  2 حركت سرعت ل اول انجام مي شود وميليمتر در جهتي مخالف با جهت اوليه سيك 0.1به طول  هايي بار حركت 1000در اين سيكل 

در  سيكلرله در اين . براي غير فعال بودن آن منتظر مي ماند كنترلر در غير اينصورت. غير فعال باشد Dirقبل از هر حركتي بايد ورودي . است ثانيه

  .زمان انتظار براي ورودي فعال است

  :ومسسيكل 

. و سيستم به مبدا حركت باز مي گرددانجام مي شود و  دومميليمتر در جهتي مخالف با جهت سيكل  131.78ل به طو يبار حركت 1 تنها در اين سيكل

  .رله در اين سيكل فعال است. ميليمتر بر ثانيه است 100سرعت حركت 

  :سيكل چهارم

 .فعال است رله در زمان تاخير. است F0=0به همين دليل . ثانيه ايجاد مي شود و پالسي به موتور اعمال نمي شود 20اخيري به مدت ت

براي محاسبه تعداد پالس هاي لازم براي طي . پالس دارد 2000هر بار چرخش موتور نياز به اعمال  براي سرو موتور، 5ه ضريب گيربكس با توجه ب

  :از فرمول زير استفاده مي كنيم در سيكل ها شدن طول هاي مورد نظر

تعداد پالسهاي مورد نياز �

� تقسيمات درايور مسافت 

گام پيچ
 

 =  مورد نياز در سيكل اول سهايتعداد پال
���� � ���.	


�
 = 115890 

 =  دوممورد نياز در سيكل  سهايتعداد پال
���� � �.�

�
 = 50 

 =  سوممورد نياز در سيكل  سهايتعداد پال
���� � ���.	


�
 = 65890 

  :از فرمول زير استفاده مي كنيم RPMبراي تبديل سرعت از ميليمتر بر ثانيه به 

RPM سرعت بر حسب �

� سرعت بر حسب ميليمتر بر ثانيه  60

گام پيچ
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ل در سيكل او RPM سرعت بر حسب = 
�� � ��

�
 = 150 RPM 

 = سرعت بر حسب RPM موددر سيكل 
� � ��

�
 = 30 RPM 

 = سرعت بر حسب RPM موسدر سيكل 
��� ���

�
 = 1500 RPM 

 

  :)به معناي عدم تاثير مقدار پارامتر در آن مرحله است x( اين عملكرد به شرح زير هستندپارامترهاي لازم براي 

  

P00=1, P01=0, P02=2000, P03=x, P04=4, P05=0, P06=1 

C01: F0=115890, F1=150, F2=0,  F3=33, F4=0, F5=0, F6=0.3, F7=1, F8=1, F9=6 

C02: F0=50, F1=30, F2=1,  F3=1000, F4=4, F5=0, F6=0, F7=1, F8=0, F9=1 

C03: F0=65890, F1=1500, F2=1,  F3=1, F4=0, F5=0, F6=0, F7=1, F8=0, F9=4 

C04: F0=0, F1=x, F2=x,  F3=1, F4=0, F5=0, F6=0, F7=x, F8=x, F9=2  

        

و چند مرحله اي را پياده  فقوت و عورشواع حركت هاي رفت و برگشت و با استفاده از اين كنترلر و تسلط بر عملكرد آن مي توان ان ::::نتيجه گيرينتيجه گيرينتيجه گيرينتيجه گيري

اين امكان  اما .هم وجود دارد كه در نسخه فعلي فعال نيست RS485ه قابل ذكر اين است كه روي برد اين كنترلر يك پورت ارتباطي تنك. سازي كرد

يا چند درايور را بصورت همزمان كنترل كرد و  ،RS485و درايورهاي مجهز به پورتاز اين پورت  با استفاده توسعه نسخه هاي بعديدر وجود دارد كه

  .استفاده كرد HMIيا  به كامپيوتر رلرتنكاتصال از اين پورت براي 

        

        

        

        

        

        

        

        

        

        

        

        

        

        

        

        

        

        

        

        

        

        

        



 

8  

KnowledgePlus.ir                                                                                                                                  KNLP102A2-RevA 

        

  ::::كنترلركنترلركنترلركنترلر    فهرست پارامترهاي قابل تنظيمفهرست پارامترهاي قابل تنظيمفهرست پارامترهاي قابل تنظيمفهرست پارامترهاي قابل تنظيم

        

P00: نامحدود حركت چرخشي :0                                                           نوع حركت  حركت چند مرحله اي :1    

P01: نحوه اعمال كلاك                                     0: Clock–Direction                    1: CW–CCW 

P02: 2000–1000–500–400–200           تقسيمات درايور 

P03: Motor Free 0                                             منطق خروجي: Low (Motor Free)                   1: High (Enable) 

P04: 90-1           تعداد سيكل هاي فعال كنترلر 

P05: كنترلر فعال تعداد تكرار سيكل هاي ي تكرار نامحدود استابه معن   65535 – 0                                          0 

P06:  در كنترلر Run عملكرد ورودي   راي فعال كردن كنترلرب :1                  به عنوان ورودي :0                           

P07: جهت دوم :1                                      جهت اول :0                                             جهت حركت چرخشي نامحدود 

P08:  سرعت حركت چرخشي نامحدود                                           1 RPM – 3000 RPM  

P09:  پارامتر شتاب حركت چرخشي نامحدود                                   0 – 15 

P10:  نامحدودحركت چرخشي وضعيت فعال بودن رله در  فعال :1                                       غير فعال :0        

P11:  ت در حركت چرخشي نامحدودفرمان شروع حرك Run :1  فرمان حركت از كليد :0                      زفرمان حركت ا

P12: (Jog) تي سرعت حركت دس                                                 1 RPM – 250 RPM  

P13: شود هريخذ و قرار داده 9 - 0                                    بازگشت تمام پارامترها به وضعيت اوليه (  5 بايد در مقداربراي فعال شدن (    

P14: Firmware version 

 

C01-C90 Parameters 

 

F0: پالس 16000000 – 0                                                            تعداد پالس 

F1:  سرعت حركت                                                       1 RPM – 3000 RPM  

F2: اوليه جهت حركت  جهت دوم :1                                    جهت اول :0                                                  

F3: جاري تعداد تكرار سيكل  0 به معناي تكرار نامحدود است   65535 – 0                                                      

F4: در سيكل جاري انتظار براي ورودي قبل از حركت   عدم وابستگي به ورودي ها :0         

             1: Run انتظار براي فعال شدن ورودي   

                           2: Run فعال شدن ورودي غير انتظار براي   

       3: Dir انتظار براي فعال شدن ورودي 

                           4: Dir انتظار براي غير فعال شدن ورودي 

F5: با فرمان ورودي جاري خروج از سيكل  عدم وابستگي به ورودي ها :0    

             1: Run فعال شدن ورودي  خروج با    

                           2: Run خروج با غير فعال شدن ورودي 

       3: Dir خروج با فعال شدن ورودي 

                           4: Dir خروج با غير فعال شدن ورودي 

F6: ثانيه 25.5 – 0                                                    تاخير قبل از حركت 

F7:  تابپارامتر ش                                                                      0 – 15 

F8: فعال :1                                       غير فعال :0            تغيير جهت خودكار 

F9:  سيكلوضعيت فعال بودن رله در                       0 – 7 


