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 مقدمه  -۱
قادر است موتورهای     PMD60Aدرایور  باشد.  سی توان متوسط مییک درایور موتور دی  PMD60Aدرایور  

DC      عمر موتور  گیری موتور باعث افزایش طول اندازی نماید. قابلیت تنظیم شتابوات را راه    ۵۰۰تا توان
ولوم    ولوم نصب شده بر روی درایور،  دکلی  توان از طریقدرایور را می  است.و افزایش کارایی درایور شده  

 .  کرد کنترل  PWMپالس  یا و ولتاژ آنالوگ ،خارجی

 

 مشخصات درایور -۲

 ولت ۳۶تا  ۱۲ولتاژ کاری  •
 ای آمپر لحظه ۴۰و  یآمپر به صورت دائم ۲۰قابلیت جریان دهی تا  •
 وات  ۵۰۰توان نامی :  •
 سرعت با ولوم روی درایور و یا ولوم خارجیقابلیت تنظیم  •
 PWMو پالس قابلیت کنترل سرعت با ولتاژ آنالوگ  •
 گیری موتوردارای پتانسیومتر تنظیم شتاب •
 یور درادارای ورودی فعال و غیرفعال کردن  •
 کوتاه در خروجی موتور  محافظت در مقابل اتصال  •
 کیلوهرتز  ۲۵فرکانس کاری  •
 تابلو قابلیت نصب برروی  •
 باکس فلزی مقاوم در برابر ضربه  •
 گرم  ۷۰۰یور:  اوزن در •
 میلیمتر ۱۶۰×۷۶×۴۷ :ابعاد •
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  PMD60Aهای درایور ها و خروجیورودی -۳
تنظیم شتاب  پتانسیومتر  تغذیه، خروجی موتور،  دارای ورودی  های گیری موتور، سوکت ورودیدرایور 

توانید اتصالات درایور را  می   ۱باشد. در شکلکنترلی میکنترلی و کلید ولوم تنظیم سرعت و انتخاب مد  
 مشاهده نمایید. 

 

 
 PMD60Aدرایور  هایوردی و خروجی: ۱شکل

 
 
 خروجی موتور ( ۱

 .نماییدبه این خروجی متصل  را  دو سیم موتور
 ورودی تغذیه ( ۲

به منفی( متصل    GNDبه مثبت و     VCCرا به این سوکت با رعایت پلاریته)   DCولت    ۳۶تا    ۱۲تغذیه  
 نمایید.

 

 
جابجا وصل ننماید. عدم رعایت پلاریته، باعث آسیب به درایور  را اتصالات تغذیه

 خواهد شد. 
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 گیری موتور( پتانسیومتر تنظیم شتاب۳

با چرخاندن این    ۲مطابق شکلتوانید نرخ شتاب گرفتن موتور را تنظیم نمایید..  با این پتانسیومتر می
 شتاب موتور کاهش خواهد یافت.   میزان های ساعتخلاف عقربهپتانسیومتر در جهت 

 
 : جهت چرخش پتانسومتر تنظیم شتاب ۲شکل

 
 های کنترلیورودی (۴

فعال های این قسمت جهت ورودینشان داده شده است.  ۳های کنترلی درایور در شکلسوکت ورودی
مورد استفاده قرار    (PWM)یا پالس  و غیرفعال کردن درایور، اتصال ولوم خارجی و یا اعمال ولتاژ آنالوگ

 . گیرندمی

 
  کنترلی درایور هایورودی: ۳شکل
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 (EN/DIS)ورودی فعال و غیرفعال کردن درایور •
ولت درایور    ۳/۳با اعمال سطح ولتاژ    شود.غیرفعال کردن درایور استفاده میاین ورودی جهت فعال و  

گردد. در صورت عدم اتصال این ورودی به ولتاژ  فعال و با اعمال سطح ولتاژ صفر درایور غیرفعال می
 باشد.فعال می ولت یا صفر ولت، درایور ۳/۳
 (GND) زمینهای ورودی •

می  های  ورودی درایور  بخش سیگنال  زمین  واقع  در  کنترل نباشزمین  زمین  به  بایستی همواره  که    رد 
 د. نمتصل گرد( یرد تولید کننده سیگنال کنترل، آردوینو، یا هر بPLC)خارجی 

 (AN/PWMو پالس ) ورودی آنالوگ •
سرعت    کیلوهرتز  ۱تا    ۵۰۰با فرکانس      PWMو یا پالس    ولت  ۳/۳تا    ۰این ورودی با دریافت ولتاژ آنالوگ  

 کند.  موتور را کنترل می
 3.3V+خروجی  •

 گیرد.  این خروجی به هنگام اتصال پتانسیومتر خارجی مورد استفاده قرار می
 

 
 

 

 
ولت می باشند، که بایستی به هنگام اتصال    ۳/۳تا    ۰منطق تمامی ورودی های کنترلی  

کننده خارجی رعایت گردند، عدم رعایت این سطح ولتاژ سبب آسیب جدی به  کنترل 
های دیگر بایستی مدار تقسیم مقاومتی  گردد. برای استفاده از سطح ولتاژدرایور می

 کار بگیرید. مناسب همانطور که در کاتالوگ اشاره شده است را به

 
 
 ولوم تنظیم سرعت و انتخاب مد( ۵

ولوم می کلید  این  از  استفاده  کنترل  با  را  و سرعت موتور  نموده  انتخاب  را  درایور  عملیاتی  توانید مد 
خاموش    شبچرخانید تا اینکه کلید  های ساعتخلاف عقربهدر صورتی که کلید ولوم را در جهت    نمایید.

ولتاژ آنالوگ    ، از طریق پتانسومتر خارجیرفت )کنترل  در مد عملیاتی خارجی قرار خواهد گ شود، درایور  
وارد مد عملیاتی   ، درایور(۴)شکل. اما چنانچه کلید ولوم در حالت روشن قرار داده شود(PWMو پالس  

 خواهد شد. درایور( از طریق ولوم روی  داخلی )کنترل 
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 ولوم روی درایور( : قرار دادن درایور در مد عملیاتی داخلی)تنظیم سرعت از طریق ۴شکل

 
 

 

بعد از انتخاب  حتما بایستی قبل از اتصال تغذیه درایور مد عملیاتی را تعیین نمایید.  
مد عملیاتی و اتصال تغذیه، درایور تنها از طریق مد انتخاب شده عمل خواهد نمود. به  

ریق اید تا درایور را از طعنوان مثال چنانچه کلید ولوم را در حالت خاموش قرار داده 
اندازی نمایید، پس از اتصال تغذیه درایور تنها با ولتاژ آنالوگ ولتاژ آنالوگ کنترلر راه

 کنترلر کار خواهد کرد و ولوم روی درایور غیرفعال خواهد شد. 

 
 PMD60Aراه اندازی سریع درایور  -۴
روشن شود و ولوم را در  کلید ولوم روی درایور را در جهت عقربه های ساعت بچرخانید تا کلید آن    -۱

همان ابتدای رنج قرار دهید. دقت کنید که ممکن است از همان اول کلید ولوم در حالت روشن باشد  
ساعت بچرخانید تا زمانی که در ابتدای رنج و    یها که بایستی به آرامی ولوم را در جهت خلاف عقربه

 قبل از خاموش شدن کلید قرار گیرد. 
 موتور را به خروجی درایور متصل کنید.  -۲
و منفی منبع تغذیه   تنمایید)در هنگام اتصال تغذیه دقت شود که پلاریته مثب تغذیه درایور را وصل    -۳

 . را به درستی به ورودی تغذیه درایور متصل کنید(
 ساعت سرعت موتور را کنترل نمایید.  یهاتوانید با چرخاندن ولوم در جهت عقربهاکنون می -۴
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 به مدارهای فرمان خارجی   PMD60Aاتصال درایور  -۵
های اتصال درایور به مدارهای فرمان خارجی و یا کنترلر خارجی ترسیم شده  در این قسمت انواع روش

های این بخش نتوانستید نیاز خود را  صورتی که با توجه به نقشهو توضیحات لازم داده شده است. در  
 برطرف کنید جهت مشاوره با شرکت تماس بگیرید.

 کشیراه اندازی درایور با حداقل سیم -۱-۵

اندازی درایور با حداقل سیم کشی لازم را نشان داده است. برای  کشی به منظور راهسیم  نحوه  ۵شکل
های ساعت اندکی بچرخانید تا  این منظور قبل از اتصال تغذیه ابتدا ولوم روی درایور را در جهت عقربه

توانید از میکلیدش روشن شود. سپس موتور را به خروجی موتور درایور وصل کرده و در صورت نیاز  
یک میکرو سوئیچ جهت غیرفعال کردن درایور در شرایط اضطراری استفاده کنید. در نهایت تغذیه درایور 
 را متصل نمونده و با چرخاندن ولوم روی درایور در جهت عقربه های ساعت سرعت موتور را کنترل کنید.

 
 با حداقل سیم کشی لازم PMD60Aاندازی درایور  : راه۵شکل
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استفاده از یک   در مواقع رخ دادن اضافه جریان  محافظت از درایور و موتوربه منظور  
می  ۲۵فیوز   توصیه  تغذیه  منبع  مثبت  پلاریته  با  سری  جهت آمپر  همچنین  شود. 

تغذیه به سوکت تغذیه درایور  منبع  های  جلوگیری از ایجاد جرقه به هنگام اتصال سیم
 آمپر استفاده کنید.  ۲۵خاموش توانید از یک کلید روشن می 

 

 کنترل سرعت موتور به وسیله ولوم خارجی -۲-۵

در صورتی که بخواهید سرعت موتور را از طریق ولوم خارجی کنترل نمایید قبل از اتصال تغذیه مطابق 
های ساعت بچرخانید تا کلیدش خاموش شود)ممکن  ولوم روی درایور را در جهت خلاف عقربه  ۶شکل

ان ابتدا ولوم در حالت خاموش باشد( سپس ولوم خارجی و میکروسوئیچ را به سوکت درایور  است از هم
متصل کنید. پس از اتصال موتور به خروجی، تغذیه درایور را برقرار نموده و در نهایت با چرخاندن ولوم  

 خارجی میتوانید سرعت موتور را تنظیم نماید. 

 
 ولوم خارجی : کنترل سرعت موتور به وسیله ۶شکل
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 NPNبا خروجی  PLCبا  ولت ۱۰تا  ۰ ولتاژ آنالوگاز طریق کنترل سرعت موتور  -۳-۵

آنالوگ   ولتاژ  از طریق  موتور  کنترل سرعت  منظور  باید مطابق شکل  ۱۰تا    ۰به  تقسیم    ۷ولت  مدار  از 
 NPNمقاومتی ارائه شده استفاده نمایید. همچنین جهت فعال و غیرفعال کردن درایور از طریق خروجی  

 اتصالات ترسیم شده است.   ( مدار تقسیم مقاومتی مورد نیاز و نحوهPLCکنترلر)

 
 NPNبا خروجی  PLC ه وسیلهب: کنترل درایور از طریق ولتاژ آنالوگ 7شکل

مطابق شکل که  فرمول مقاومت  ۷در صورتی  طبق  بایستی  نبود  دسترس  در  پیشنهادی  زیر  های  های 
بایستی بیشتر از  های انتخابی  ها را انتخاب نمایید. دقت شود که مقادیر مقاومتمقادیر این مقاومت

 کیلواهم باشند.  1
𝑹𝟑

𝑹𝟒
=  𝟔. 𝟑            ,

𝑹𝟏

𝑹𝟐
= 𝟐 
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 NPNبا خروجی  PLCبه وسیله  PWMکنترل سرعت موتور از طریق پالس  -۴-۵

از مدار تقسیم مقاومتی ارائه    ۸باید مطابق شکل  PWMبه منظور کنترل سرعت موتور از طریق پالس  
(  PLCکنترلر)  NPNشده استفاده نمایید. همچنین جهت فعال و غیرفعال کردن درایور از طریق خروجی  

 اتصالات ترسیم شده است.   مدار تقسیم مقاومتی مورد نیاز و نحوه

 

 
 NPNبا خروجی  PLCبه وسیله   PWMپالس : کنترل درایور از طریق ۸شکل

 
که   فرمول مقاومت  ۸مطابق شکلدر صورتی  طبق  بایستی  نبود  دسترس  در  پیشنهادی  زیر  های  های 

های انتخابی بایستی بیشتر از  ها را انتخاب نمایید. دقت شود که مقادیر مقاومتمقادیر این مقاومت
 کیلواهم باشند.  1

𝑹𝟑

𝑹𝟒
=  𝟔. 𝟑            ,

𝑹𝟏

𝑹𝟐
= 𝟔. 𝟑 
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 PNPبا خروجی  PLCولت با  ۱۰تا  ۰کنترل سرعت موتور از طریق ولتاژ آنالوگ  -۶-۵

 

 PNPبا خروجی  PLCبه وسیله : کنترل درایور از طریق ولتاژ آنالوگ ۹شکل 

 PNPبا خروجی   PLCبه وسیله  PWMکنترل سرعت موتور از طریق پالس  -۷-۵

 

 PNPبا خروجی  PLCبه وسیله  PWMپالس : کنترل درایور از طریق ۱۰شکل 
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 ولت  ۵با منطق  بردهای میکروکنترلیکنترل درایور با آردوینو یا  -۷-۵

باید مطابق   PWMولت از طریق پالس    ۵به منظور کنترل سرعت موتور با آردوینو یا میکروکنترلر با منطق  
 از مدار تقسیم مقاومتی ارائه شده استفاده نمایید.  ۱۱شکل

 

 

 ولت 5به وسیله آردوینو یا میکروکنترلر با منطق  PWMپالس : کنترل درایور از طریق ۱۱شکل  

مطابق شکل که  فرمول مقاومت  ۱۱در صورتی  طبق  بایستی  نبود  دسترس  در  پیشنهادی  زیر  های  های 
 ها را انتخاب نمایید.  مقادیر این مقاومت

𝑹𝟑

𝑹𝟒
=  𝟎. 𝟓            ,

𝑹𝟏

𝑹𝟐
= 𝟎. 𝟓 
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 ولت  ۳/۳کنترل درایور با آردوینو یا بردهای میکروکنترلی با منطق  -۸-۵

 

 

 

 ولت  ۳/۳به وسیله آردوینو یا میکروکنترلر با منطق  PWMپالس : کنترل درایور از طریق ۱۲شکل  
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 PMD60Aمشخصات الکتریکی درایور  -۶
 

 

 واحد  حداکثر  رایج  حداقل  پارامتر 
 (Vولت) 36 24 10 ولتاژ تغذیه 

 (Vولت) 40 - - ریسک حداکثر ولتاژ باس 
 (Vولت) - - 8 ریسک حداقل ولتاژ باس

 (Aآمپر) - 20 - جریان دهی دائم 
 (Aآمپر) - 40 - جریان دهی لحظه ای 

 (Wوات) - 500 - توان خروجی  
 (Wوات) - 27 - توان اتلافی 
 درصد)%( - 90 - بازده درایور

 ( µFمیکرو فاراد) - 4400 - مقدار خازن باس 
 ( Hµمیکرو هانری) - - 50 حداقل اندوکتانس قابل اتصال به درایور 

 ( kHzکیلوهرتز)  - 25 - فرکانس سوئیچینگ 
 ( %درصد) 95 - - حداکثر پهنای پالس خروجی 
 (Vولت) - 3.3 - منطق ورودی های سیگنال 
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 PMD60Aنقشه مکانیکی درایور  -۷
 

 

 


