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راه  در  است  توجه ممکن  با مشکل سرو  اندازی  در صورت عدم  درایور 

 مواجه شوید.

 

 
درایور آسیب وارد  سرو  در صورت رعایت نکردن ممکن است به شما و یا  

 شود.
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 مقدمه _ 1

درایور قادر  سرو  باشد. این  مغناطیس دائم می  سیدی  از سری درایورهای موتور   AMD60درایور  سرو  

با   AMD60درایور سرو سی مغناطیس دائم را کنترل نماید. موتور دی  و موقعیت سرعت ، گشتاور است

نماید.  کنترل گشتاور را به صوت خود تنظیم برقرار می   حلقهشناسایی خودکار پارامترهای الکتریکی موتور  

ه  درایور با تخمین سرعت موتور نیاز به انکودر و سایر سنسورهای سرعت را حذف کرد  سروهمچنین این  

ای که با تغییر بار متصل به شفت موتور کند به گونهو به صورت سنسورلس سرعت موتور را کنترل می

ماند. خواهد  ثابت  آن  سرو  سرعت  در  انکودر    AMD60درایور    همچنین  ژنراتور،  تاکو  اتصال  قابلیت 

مقاومت ترمزی    توان با اتصال می   AMD60در سرو درایور    باشد.افزایشی و انکودر مطلق نیز فراهم می

درایور،  سرو باس به هنگام شتاب منفی و آسیب رسیدن به  به خروجی تعبیه شده مانع از افزایش ولتاژ

 های موجود در سیستم شد. منبع تغذیه و سایر المان
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 مشخصات اجمالی _ 2
 ایآمپر به صورت لحظه ۶4آمپر به صورت دائم کار و   32قابلیت جریان دهی تا  •

 ولت( 1۹۰)قابلیت سفارشی سازی تا سیولت دی ۷2الی   15 ولتاژ کاری •

 وات ۷۶۸توان نامی  •

 دارای مد کنترل گشتاور، سرعت و موقعیت •

 سی)مقاومت و اندوکتانس سیم پیچ موتور(شناسایی اتوماتیک پارامترهای موتور دی •

 (Auto-Tuning Torque Control)دارای مد کنترل گشتاور خود تنظیم •

 موتور به صورت سنسورلس)بدون نیاز به انکودر یا تاکو ژنراتور(قابلیت کنترل سرعت  •

 RS485و  PWM  ،UART ،USBقابلیت کنترل از طریق ورودی آنالوگ، پالس  •

 سیقابلیت اتصال تاکوژنراتور دی •

 قابلیت اتصال انکودر افزایشی و انکودر مطلق   •

 دارای خروجی فیدبک آنالوگ جریان و ولتاژ موتور •

 (Dynamic Braking)قابلیت اتصال مقاومت ترمزی  •

 محافظت در برابر جریان کشی بیش حد •

 محافظت در برابر اتصال کوتاه در خروجی موتور  •

 کیلوهرتز  25فرکانس کاری  •

 استاپ( /گیری موتور)سافت استارتقابلیت تنظیم شتاب  •

 (Panel Mount)قابلیت نصب بر روی تابلو •

 کیلوگرم   2/1وزن درایور:   •

 میلیمتر 192x114x50ابعاد:  •
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 کاربردها _ 3
 و رباتیک صنعتی CNC، اتوماسیون •

 های ترکشن سیستم •

های متحرک، خودروهای  )اسکوتر، دوچرخه برقی، موتور سیکلت برقی، رباتوسایل نقلیه الکتریکی  •
 الکتریکی( 

 نوار نقاله  •

 های جوجه کشی، بافندگی و ... دستگاه •

 بندی صنایع چاپ و بسته •

 ک فلز و برش چوبحصنایع  •

 تجهیزات آزمایشگاهی •

 صنایع غذایی، نوشیدنی و دارویی •

 صنایع و ماشین آلات دام و طیور •

 

 

 

 

 

 

 

 



 AMD60 | DC Motor Servo Driver     راهنمای کاربری 
 

9 
www.robotmakers.ir  © 2021 Robot Makers. All Right Reserved. 

 

 

 

 

 

 

 . ها توجه شودکه حتما باید به آن  درایورسرو نکات قبل از کار با 

 
 

سرو  آسیب به  باشد. اما برای جلوگیری از بروز اشتباه و  درایور بسیار ساده میسرو  کار با این   •
 .، حتما راهنمای کاربری را با دقت مطالعه فرماییددرایور

 فرآیند شناسایی و کالیبراسیون را انجام ندهید. هرگز بدون اتصال موتور،  •

 دقت کافی را داشته باشید تا  گشتاور، سرعت و موقعیتهای مربوط به کنترلر  در تنظیم بهره •
 منجر به ناپایداری نشود. 

تند و یا  درایور در صورتی که کاهش سرعت  سرو  جهت اجتناب از برگشت توان و صدمه دیدن   •
در صورتی که امکان    دار استفاده کنید.در سیستم دارید حتما از حرکت شتاب  تغییر جهت ناگهانی

سب در خروجی تعبیه ید از مقاومت ترمزی منادار وجود ندارد حتما بااستفاده از حرکت شتاب
درایور به هنگام کاهش  سرو  درایور استفاده کنید تا مانع از افزایش ولتاژ باس و آسیب  شده سرو  

 سرعت شدید و تغییر جهت ناگهانی شود. 

 ولت تجاوز نکند.   ۹۰باشد. هرگز پیک این ولتاژ از ولت می  24ولتاز نامی تغدیه  •

 های آموزشی را ببینید.در وب سایت شرکت فیلم AMD60حتما با مراجعه به صفحه درایور  •

 

 هشدار
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 سرو درایور مکانیکی ، کنترلی، دمایی و مشخصات الکتریکی_ 4
 مشخصات الکتریکی جدول _ 1_4

 AMD60مشخصات الکتریکی سرو درایور : 1-4 جدول

 واحد مقدار  پارامتر 
 ولت  ۷2تا  15 ولتاژ تغذیه 
 وات ۷۶۸ توان نامی

 ولت  ۹۰ قابل تحمل خط تغذیه حداکثر ولتاژ
 ولت  12 حداقل ولتاژ قابل تحمل خط تغذیه

 آمپر  32 جریان دهی پیوسته
 آمپر  ۶4 ایجریان دهی لحظه

 وات ۸۷ سرو درایور حداکثر توان تلفانی 
 درصد ۹2 سرو درایور  بازده

 میکرو فاراد 3۰۰۰ سرو درایور مقدار خازن موجود در مدار قدرت 
 میکرو هانری 5۰ سرو درایورحداقل اندوکتانس قابل اتصال به خروجی 

 کیلو هرتز 25  فرکانس سوئیچینگ
 درصد ۹5 خروجی  (Duty Cycle) حداکثر پهنای پالس
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 جدول مشخصات کنترلی _ 2_4
 AMD60سرو درایور   کنترلیمشخصات : 2-4 جدول

 واحد مقدار  پارامتر 
،  PWMولت، پالس  1۰تا  ۰ولتاژ آنالوگ  های فرمانورودی

UART ،USB ،RS485 

_ 

ولتاژ، کنترل گشتاور،  حلقه باز، کنترل  مدهای کنترلی
 کنترل سرعت، کنترل موقعیت

 ـ

موتور دی سی مغناطیس دائم، کویل   بارهای قابل اتصال
 موتور، بار سلفی

 ـ

اضافه جریان، اتصال کوتاه در خروجی   های سخت افزاریمحافظت 
 موتور، اضافه ولتاژ 

 ـ

 میکرو ثانیه 2۰۰ برداری حلقه کنترل ولتاژزمان نمونه
 میکرو ثانیه 2۰۰ برداری حلقه کنترل جریانزمان نمونه
 میکرو ثانیه 2۰۰ برداری حلقه کنترل سرعتزمان نمونه
 میکرو ثانیه 2۰۰ برداری حلقه کنترل موقعیتزمان نمونه

 

 دمایی جدول مشخصات_ 3_4
 AMD60سرو درایور   دماییمشخصات : 3-4 جدول

 واحد مقدار  پارامتر 

 درجه سانتی گراد   ۸5تا مثبت  2۰منفی  دمای کاری 
 ـ به صورت طبیعی  نحوه خنک کاری 

 

 مکانیکی جدول مشخصات_ 4_4
 AMD60سرو درایور  مکانیکی مشخصات : 4-4 جدول

 واحد مقدار  پارامتر 
 کیلوگرم  2/1 وزن
 میلی متر  5۰x114x1۹2 ابعاد

 ـ قابلیت نصب برروی تابلو برق نحوه نصب 
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 AMD60 درایورسرو های ورودی خروجی_ 5
اند. سرو درایور دارای ورودی  نمایش داده شده  AMD60های سرو درایور  ها و خروجی ورودی   1-5  شکل  در

های  های کنترلی، ورودی انکودر، پورتها/خروجیتغذیه، خروجی موتور، خروجی بریک یا ترمز، ورودی
USB ،UART  وRS485باشد. های تنظیم مد می ، پتانسیومترهای تنظیمی و دیپ سوئیچ 

 
 AMD60های سرو درایور ورودی خروجی: 1-5 شکل

 های زیر تشکیل شده است:از بخش AMD60درایور سرو 

 
   AMD60های مقابل سرو درایور ورودی خروجی: 2-5 شکل
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 AMD60های جانبی سرو درایور ورودی خروجی: 3-5 شکل

 

 
 درایور سرو ورودی تغذیه 

باشد. دقت شود که منبع تغذیه متناسب ولت می  ۷2الی  15ولتاژ دی سی   AMD60درایور  سرو تغذیه
استفاده     آمپر   15با بار مورد نیاز انتخاب گردد. به عنوان مثال در صورتی که از موتوری با جریان نامی  

اگهانی یید)در صورت نیاز به شتاب گرفتن نآمپری انتخاب نما  15نمایید، حتما بایستی منبع تغذیه  می 
حتی به چند برابر جریان نامی موتور افزایش یابد(. به هنگام اتصال    دهی منبع تغذیهباید قابلیت جریان 

منبع تغذیه به پلاریته آن دقت نمایید)در صورت اشتباه زدن پلاریته درایور مجهز به حفاظت پلاریته 
 باشد(.مینمعکوس 

 

ولت می باشد و در صورتی که از ترانس با پل دیود   ۹۰حداکثر ولتاژ قابل تحمل درایور   
ولت باشد. به منظور    ۹۰نمایید نباید پیک ولتاژ خروجی ترانس بیش از  استفاده می

از خازن احتمالی  از عدم هرگونه مشکل   پل دیودهای مناسب در خروجی  اطمینان 
ازای هر   به  استاندارد  عنوان یک  به  کنید.  بایستی    5استفاده  میکروفاراد   1۰۰۰آمپر 

 خازن در خروجی ترانس و بعد از پل دیود  قرار دهید.
 

 
ولت می باشد. ولی بسته به نیاز مشتری امکان   ۷2تا    15تغذیه درایور ولتاژ دی سی  

وجود دارد.  ولت    1۹۰ولت و یا حداکثر تغذیه تا    1۰سفارشی سازی حداقل تغذیه تا  
 تغذیه با شرکت تماس بگیرید.جهت سفارشی سازی رنج  

 

 خطر

 

i 

 توجه
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 درایور سرو  خروجی موتور

به موتور دیدرایور میسرو  این قسمت خروجی   بایستی  که  گردد.   مغناطیس دائم  سیباشد    متصل 
امکان اتصال بار سلفی و یا کویل موتور نیز به خروجی درایور میسر    AMD60همچنین در سرو درایور  

 قسمت مربوطه توضیح داده خواهد شد.باشد که در می 

 
  5از اتصال کوتاه کردن در خروجی موتور اجتناب نمایید. درایور حداکثر قادر است  

 ثانیه اتصال کوتاه در خروجی را تحمل نمایید.  

 

 
کاربرد دارد که یک عدد موتور به خروجی  تنها در صورتی  حالت سنسورلس کنترل 

متصل باشد)در مواردی که نیاز به اتصال چند موتور به صورت موازی می باشد درایور  
 از مد کنترل سرعت سنسورلس استفاده نکنید(. 

 

 

 
 بریک یا مقاومت ترمزی سرو درایور خروجی 

 متصل گردد.   باشد که بایستی به دو سر مقاومت ترمزیبریک سرو درایور میاین قسمت خروجی 

 

در صورتی که بار مکانیکی متصل به شفت موتور دارای ممان اینرسی زیادی باشد به  
  ا موتور به عنوان ژنراتور عمل کرده و توان مکانیکی برگشتی ر  ، هنگام کاهش سرعت

کند. این توان الکتریکی در صورت عدم استفاده از مقاومت  به توان الکتریکی تبدیل می
ذیه و در نتیجه آسیب رساندن به سرو درایور، منبع  ترمزی باعث افزایش ولتاژ خط تغ

شود. در صورت استفاده از  های موجود در سیستم میتغذیه سوئیچینگ و سایر المان
مقاومت ترمزی هم کاهش سرعت سریعتر رخ داده و هم توان برگشتی به صورت  

 خط تغذیه خواهد شد.  حرارت در مقاومت تلف شده و مانع از افزایش ولتاژ
 

 خطر

 

 هشدار

2 

 3 

 خطر
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 های کنترلیها/خروجیورودی

، ورودی پالس و ولت 1۰تا  ۰ ورودی آنالوگفرمان  :های فرمان همانندمحل اتصال سیگنال این قسمت 
ترمینال موتور    ساز، خروجی آنالوگ جریان موتور و خروجی آنالوگ ولتاژجهت، ورودی فعال و غیرفعال 

دهد. به طور کلی این بخش به دو  های سرو درایور را نشان میها/خروجیورودی  4-5  شکل  باشد.می 
 شود. های غیرایزوله تقسیم میها/خروجیهای ایزوله و ورودییقسمت ورود

 
 AMD60های کنترلی سرو درایور سیگنال: 4-5 شکل

 عملکرد هر پایه و رنج قابل تحمل آن نمایش داده شده است.  به ترتیب  2-5 جدول  و 1-5 جدول  در

 

 های ایزولهعملکرد پایه: 1-5 جدول

 رنج قابل تحمل  عملکرد  پایه 
 ولت 5تا  ۰ های پالس ورودی -PULو  +PULپایه 
 ولت 5تا  ۰ های جهتورودی -DIRو  +DIRپایه 
 ولت 5تا  ۰ های فعال و غیرفعال ساز ورودی -ENAو  +ENAپایه 

 

 های غیرایزوله عملکرد پایه: 2-5 جدول

 رنج قابل تحمل  عملکرد  پایه 
 ولت 1۰۰تا  ۰ های تاکوژنراتور ورودی -TACHOو  +TACHOپایه 

 ـ زمین سرو درایور  GNDپایه 
 ولت 24تا  ۰ ولت 1۰تا  ۰ورودی آنالوگ  Analogپایه 
 ـ ولت  15خروجی مثبت  15V+پایه 
 ـ خروجی آنالوگ جریان موتور AO1پایه 
 ـ خروجی آنالوگ ولتاژ موتور  AO2پایه 

 4 
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 پتانسیومترهای تنظیمی

از این پتانسیومترها جهت تنظیم شتاب موتور و پتانسیومترهای تنظیمی قرار دارند.  این قسمت  در  
 شود.های کنترلی استفاده میبهره

 

 
 ات سرو درایور های تنظیمسوئیچدیپ 

یک دیپ سوئیچ پیانوئی قرار دارد که از آن جهت تنظیم مدهای کنترلی، لیمیت جریان،  این قسمت  در  
فرآیند شناسایی و ذخیره بر روی حافظه طولانی مدت سرو کردن بهرهشروع  کنترلی تنظیم شده  های 

 شود. درایور استفاده می

 
 دیپ سوئیچ تنظیمات سرو درایور: 5-5 شکل

 

 
 های نشانگر وضعیت سرو درایور چراغ

قسمت دو عدد چراغ سبز رنگ قرار دارد که بیانگر وضعیت سرو درایور و خطاهای ایجاد شده  این  در  
 باشد. می 

 

 
 USBدرگاه 

باشد که از آن جهت اتصال به کامپیوتر به منظور می   USBدارای یک عدد درگاه    ADM60سرو درایور  
توان استفاده کنترل سرو درایور از طریق نرم افزارهایی همچون متلب، ویژوال استودیو، لب ویو و ... می

 شود. استفاده می GUI ا جهت تنظیم پارامترهای سرو درایور و ارتباط ب USBکرد. همچنین از درگاه 

 

 5 

 ۶ 

 ۷ 

 ۸ 
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 RS485 هایدرگاه

باشد. از این درگاه جهت کنترل سرو درایور و  می  RS485دارای ورودی و خروجی    ADM60سرو درایور  
استفاده می  آن  پارامترهای  این درگاه میتنظیم  کمک  به  به صورت  شود.  را  درایور  توان چندین سرو 

 دهد. را نمایش می  RS485های پین اوت سوکت 6-5 شکل ای با یکدیگر کنترل کرد. زنجیره

 
 RS485های پین اوت سوکت:  6-5 شکل

 
دارد. این دو عدد سوکت پین به پین    RS485سرو درایور دو عدد سوکت    1-5  شکلمطابق   

اند و هیچ تفاوتی با هم ندارد. دلیل استفاده از دو عدد سوکت این  عینا به هم وصل شده
ها را کنترل  با یکدیگر شبکه کرده و آن است که کاربر بتواند به راحتی چندین سرو درایور را  

 نماید.
 

ای که  شوند به گونههای دیجیتال به صورت تفاضلی ارسال میداده  RS485در استاندارد   
توان سرو درایور را کنترل کرد. به عبارتی نیازی به باس می   Bو    Aهای  تنها با اتصال پین

باعث   GNDهای  به پین  RS485نیست. ولی اتصال شیلد کابل    GNDهای  به اتصال پین
 . کاهش نویز خواهد شد

 
 

 

 
 UARTدرگاه 

باشد. از این درگاه جهت کنترل و تنظیم پارامترهای  می  UARTدارای یک عدد درگاه    ADM60سرو درایور  
درایور از طریق کنترلرهای آردوینو و  توان جهت کنترل سرو  شود. از این درگاه میسرو درایور استفاده می
 رزبری پای استفاده کرد. 

 

 1۰،۹ 
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 ورودی انکودرهای افزایشی و مطلق

 

امکان اتصال  AMD60در سرو درایور  باشد.این قسمت محل اتصال انکودرهای افزایشی و یا مطلق می
توان سرعت و یا  باشد. به کمک انکودر میفراهم می  SSIانکودر افزایشی و انکودر مطلق گری از نوع  

پین اوت سوکت    7-5  شکل  موقعیت موتور دی سی مغناطیس دائم را به صورت دقیقی کنترل نمود.
 دهد.را نشان می AMD60ورودی انکودرهای سرو درایور 

 
 سوکت ورودی انکودرهای سرو درایور : 7-5 شکل
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 AMD60درایور سرو   کنترلی  مدهای_ 6

سی مغناطیس دائم را به  گشتاور، سرعت و موقعیت موتور دیولتاژ،  قادر است    AMD60سرو درایور  
  شده   توضیح داده  AMD60  صورت دقیقی کنترل نماید. در این بخش انواع مدهای کنترلی سرو درایور

 است.

 مد حلقه باز _ 1_6
کند که منجر به یک سرعت  موتور اعمال مییک توان ثابتی را به    AMD60در مد حلقه باز سرو درایور  

شود. این بدان معنی است که سرو درایور هیچ گونه کنترلی روی جریان، ولتاژ،  دورانی مشخصی می
به عنوان مثال در صورتی که میزان بار متصل به شفت موتور تغییر کند   سرعت و موقعیت موتور ندارد.

راه این روش سادگی  نیز تغییر خواهد کرد. مزیت  برای  اندازی آن می سرعت موتور  باشد به طوریکه 
های آنالوگ، پالس و یا  تنظیم سرعت موتور تنها کافی است فرمان سرعت از طریق هر یک از ورودی 

 رایور اعمال شود.  دیجیتال به سرو د

 بستهحلقه   های کنترلیمد_ 2_6
 باشد.  دارای مدهای کنترل ولتاژ، کنترل گشتاور، کنترل سرعت و کنترل موقعیت می   AMD60سرو درایور  

 مد کنترل ولتاژ _ 1_2_6
کند. این مد مناسب  ولتاژ دو سر ترمینال موتور را کنترل می  AMD60در مد کنترل ولتاژ سرو درایور  

باشد بطوریکه که با کاهش ولتاژ باتری به مرور زمان ولتاژ دو سر موتور  مبتنی بر باتری می های سیستم
 ثابت خواهد ماند و موتور دچار افت سرعت نخواهد شد. 

کند و کنترلی روی جریان  دو سر موتور را کنترل می در مد کنترل ولتاژ سرو درایور تنها ولتاژ  
یا سرعت موتور    ولتاژ  ،دهد. به عبارتی تنها در صورت افت ولتاژ ورودینمیموتور انجام  

ثابت خواهد ماند. اما در صورتی که بار متصل به شفت موتور تغییر کند مشابه مد حلقه 
 باز شاهد تغییر سرعت موتور نیز خواهیم بود. 

 

i 
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باشد. این ضرایب هم به صورت  با ساختار سری می  PIکنترلر ولتاژ سرو درایور از نوع کنترلر  

اندازی سرو درایور  باشند که در بخش راهخودتنظیم و هم به صورت دستی قابل تنظیم می 
 توضیح داده شده است. 

 

 مد کنترل گشتاور _ 2_2_6
بار  تواند گشتاور  اعمالی از سمت موتور به  درایور با کنترل جریان موتور می  در مد کنترل گشتاور سرو

ای که با قرار گرفتن موتور زیر بار)اعمال بار خارجی به شفت موتور(، متصل به آن را کنترل نماید. به گونه
 موتور گشتاوری بیش از مقدار تعیین شده را به بار اعمال نخواهد کرد. 

موتور  های ترکشن مانند: ویلچر برقی، دوچرخه برقی،  مد کنترل گشتاور مناسب سیستم 
 باشد. سیکلت برقی، خودروهای الکتریکی و ... می

 

 

 
باشد. این ضرایب با ساختار سری می  PIسرو درایور از نوع کنترلر  در  کنترلر جریان یا گشتاور  

اندازی  باشند که در بخش راههم به صورت خودتنظیم و هم به صورت دستی قابل تنظیم می 
 . سرو درایور توضیح داده شده است

 

 )تاکو ژنراتور، انکودر افزایشی، انکودر مطلق( سرعت مبتنی بر سنسورمد کنترل _ 3_2_6
سرعت موتور را به صورتی دقیقی کنترل   AMD60سرو درایور    مبتنی بر سنسور   در مد کنترل سرعت

سی،  در این مد به منظور کنترل دقیق سرعت بایستی از یکی از سنسورهای تاکو ژنراتور دینماید.  می 
سرعت موتور توسط سرو درایور استفاده    و کنترل  انکودر افزایشی و یا انکودر مطلق به منظور سنجش

 کرد. منظور از کنترل سرعت این است که با تغییر بار متصل به شفت موتور سرعت ثابت خواهد ماند. 
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به عنوان مثال    باشد که نیاز به کنترل سرعت دقیق دارند.  این مد مناسب کاربردهایی می  
 سرعت را در مقدار دقیقی تنظیم نماید. در تردمیل لازم است که اپراتور بتواند 

 

 سرعت سنسورلس مد کنترل _ 4_2_6
در این مد سرو درایور قادر است بدون نیاز به سنسور سنجش سرعت)تاکو ژنراتور، انکودر(، سرعت موتور  

ر بار متصل به شفت موتور سرعت آن ثابت خواهد ماند. در این مد ای که با تغییرا کنترل نماید به گونه
 کند.سرعت موتور را کنترل می BEMFسرو درایور با تخمین ولتاژ  

 

سرعت  مناسب  سنسورلس  سرعت  کنترل  نمیمد  پایین  کاهش  های  با  چراکه  باشد. 
ولتاژ تخمین  دارد.    BEMF  سرعت  درایور وجود  ناپایداری سرو  احتمال  و  نبوده  دقیق 

باشد باید از مد  های پایین می بنابراین در صورتی که نیاز به کنترل سرعت در سرعت
 کنترل سرعت مبتنی بر سنسور استفاده کرد. 

 

 
این  توان در  باشد. به عبارتی نمیکنترل سرعت در مد سنسورلس به صورت نسبی می

مد سرعت را برحسب دور بر دقیقه به صورت دقیقی کنترل کرد. تنها سرو درایور در این 
 .  داردمد با تغییر بار متصل به شفت موتور سرعت آن را ثابت نگه می

 

 موقعیتمد کنترل _ 5_2_6
موقعیت موتور    ،در مد کنترل موقعیت سرو درایور قادر است با استفاده از انکودر افزایشی و یا مطلق

 سی مغناطیس دائم را به طور دقیقی کنترل نماید.دی

سیستم  مناسب  موقعیت  کنترل  می مد  موقعیت هایی  نیازمند  که  دقیق باشد  دهی 
، بازوهای رباتیک و ... نمونه کاربردهایی هستند CNCباشند. از جمله دستگاه های  می 

 که نیاز به کنترل موقعیت دقیق دارند.  
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 AMD60 در سرو درایور منابع فرمان_ 7

باشد. در  میو ...    UART  ،USB،  RS485،  جهت/آنالوگ، پالس  فرمان  ابعمندارای    AMD60سرو درایور  
 می پردازیم. منابع فرمانادامه به توضیح هریک از این 

 های پیانوئی دیپ سوئیچ _ 1_7
باشد که از آن به منظور اهداف زیر  تایی می  ۶دارای یک دیپ سوئیچ پیانوئی    AMD60سرو درایور  
 شود.استفاده می

 انتخاب مد حلقه باز یا مد حلقه بسته  •
 لیمیت جریان  تنظیم •
 حافظه طولانی مدت سرو درایور یها روضرایب به صورت دستی و ذخیره کردن آنانتخاب تنظیم  •
 انتخاب مدهای کنترلی حلقه بسته   •
 شروع فرآیند شناسایی پارامترهای موتور  •

 حلقه بسته مد انتخاب مد حلقه باز یا _ 1_1_7
توان تعیین کرد که سرو درایور به صورت حلقه باز یا حلقه بسته  می  1با استفاده از دیپ سوئیچ شماره  

درایور  سرو  باشد  قرار داشته    OFFدر حالت    1چنانچه دیپ سوئیچ شماره    1-7  شکلعمل نماید. مطابق  
درایور در یکی از مدهای حلقه بسته    سروباشد    ONدر مد حلقه باز عمل خواهد کرد و چنانچه در حالت 

 نماید.عمل می

 
 انتخاب مد حلقه باز یا حلقه بسته : 1-7 شکل
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حافظه طولانی    یانتخاب تنظیم ضرایب به صورت دستی و ذخیره کردن آنها رو_ 2_1_7
 مدت سرو درایور 

باشند. اما  قابل تنظیم می   RS485و    USB  ،UARTهای  تکل وپارامترهای سرو درایور از طریق پر   تمامی
و ضرایب   لیمیت جریان  استاپ(،  استارت/سافت  موتور)سافت  پرکاربردی همچون شتاب  پارامترهای 

 . باشندنیز به صورت دستی قابل تنظیم می  PIکنترلرهای 

قرار گیرد    ONدر حالت    ۶دیپ سوئیچ شماره    2-7  شکلای تنظیم پارامترهای ذکر شده چنانچه مطابق  بر 
در حالت   ۶توان پارامترها را به صورت دستی تنظیم کرد. با قرار دادن مجدد دیپ سوئیچ شماره  می 

OFF شوند. پارامترها بر روی حافظه طولانی مدت سرو درایور ذخیره می 

 
 صورت دستی و ذخیره کردن آنها رو حافظه طولانی مدت سرو درایور بهانتخاب تنظیم ضرایب : 2-7 شکل

 

 تنظیم لیمیت جریان در مد حلقه باز_ 3_1_7
های شماره  سرو درایور را در مد حلقه باز قرار دهیم آنگاه توسط دیپ سوئیچ  1-7  شکلچنانچه مطابق  

دیپ سوئیچ    2-7 شکلبرای این منظور باید مطابق    توان لیمیت جریان را تنظیم نمود.می   5و    4،  3،  2
توسط   3-7  شکلقرار دهیم تا حالت تنظیم دستی فعال گردد. سپس مطابق    ONرا در حالت    ۶شماره  

 توان لیمیت جریان را تنظیم نمود. می 5و  4، 3، 2های شماره دیپ سوئیچ
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 تنظیم لیمیت جریان در مد حلقه باز به صورت دستی: 3-7 شکل

قرار داده تا    OFFرا در حالت    ۶پس از تنظیم لیمیت جریان در مد حلقه باز بایستی دیپ سوئیچ شماره  
 مقادیر تنظیم شده بر روی حافظه طولانی مدت سرو درایور ذخیره گردند. 

 شروع فرآیند شناسایی پارامترهای موتور _ 4_1_7
ر شامل مقاومت و اندوکتانس  قادر است با شناسایی پارامترهای الکتریکی موتو  AMD60سرو درایور  

سیم پیچ روتور، مد کنترل گشتاور را به صورت کاملا خودکار تنظیم نماید به صورتی که کاربر نیازی به  
تواند بدون می   BEMFتنظیم ضرایب کنترلر گشتاور نخواهد داشت. همچنین سرو درایور با تخمین ولتاژ  

 عت موتور را تحت شرایط تغییر بار ثابت نگه دارد.  سر  ،نیاز به استفاده از تاکو ژنراتور یا انکودر 

قرار    ONرا در حالت    1دیپ سوئیچ شماره    1-7  شکلها بایستی مطابق  به منظور استفاده از این قابلیت
درایور وارد مد  سرو  دهد: اولا  دو عملیات رخ می   ONدر حالت    1دهیم. با قرار گرفتن دیپ سوئیچ شماره  

ه شناسایی مقاومت و اندوکتانس ثانیه شروع ب  5کنترلی حلقه بسته شده و ثانیا سرو درایور به مدت  
 نماید.  سیم پیچ روتور می

قرار داده و سپس در    OFFرا مجدد در حالت    1چنانچه دیپ سوئیچ شماره    4-7  شکلهمچنین مطابق  
 قرار دهیم فرآیند شناسایی یک مرحله دیگر تکرار خواهد شد.  ONحالت 
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 فرآیند شناسایی و مراحل لازم جهت تکرار آن شروع : 4-7 شکل

 

 
آغاز کنید.     اابتدا موتور را به خروجی سرو درایور متصل کرده و سپس فرآیند شناسایی ر

زیرا در صورتی که موتور به سرو درایور متصل نباشد مقادیر شناسایی شده غلط بوده و  
 موتور و آسیب به سیستم مکانیکی و سرو درایور شود. منجر به ناپایداری شدید  دتوانمی 

 

مکانیکی بر روی بدنه  در حین انجام فرآیند شناسایی پارامترهای الکتریکی موتور یک لرزش   
 باشد. موتور قابل احساس خواهد بود که نشان دهنده انجام شناسایی می 

 

 انتخاب مدهای کنترلی حلقه بسته _ 5_1_7
در حالت حلقه بسته دارای مدهای کنترل ولتاژ، کنترل گشتاور، کنترل سرعت و    AMD60سرو درایور  

ابتدا    مقرار دهی  ONرا در حالت    1دیپ سوئیچ شماره    1-7  شکلچنانچه مطابق  باشد.  کنترل موقعیت می 
  از   پسکند.  ثانیه سرو درایور شروع به شناسایی مقاومت و اندوکتانس سیم پیچ روتور می  5به مدت  

توان مد کنترلی  می  5و    4،  3،  2های شماره  با استفاده از دیپ سوئیچ  5-7  شکل اتمام شناسایی مطابق  
 حلقه بسته مورد نظر را انتخاب نمود. 

 هشدار

i 

 توجه
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 AMD60مدهای کنترلی حلقه بسته سرو درایور  : 5-7 شکل

 

هم    PIدر تمامی مدهای کنترلی حلقه بسته پارامترهای شتاب موتور و ضرایب کنترلرهای   
اینکار توسط دیپ  قابل تنظیم می  هابه صورت دستی و هم از طریق پروتکل  باشند. که 

 .پذیردصورت می 2-7 شکل مطابق   ۶سوئیچ شماره
 

 پتانسیومترهای تنظیمی_ 2_7
باشد. از این پتانسیومترها جهت تنظیم  می   یعدد پتانسیومتر تریمر   3سرو درایور دارای    1-5  شکلمطابق  

محل قرارگیری   6-7  شکلشود. استفاده می PIشتاب موتور)سافت استارت/استاپ( و ضرایب کنترلرهای  
 دهد. افزایش پارامتر مورد نظر را نشان می این پتانسیومترها و جهت چرخش به منظور  

i 

 توجه
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 افزایش مقدار پارامتر ها به منظور تنظیمی و جهت چرخش آن  پتانسیومترهای : 6-7 شکل

 

سوئیچ    دیپ  ابتدا  بایستی  کنترلر،  ضرایب  و  شتاب  پارامترهای  مقدار  تنظیم  منظور  به 
را در    ۶قرار داد. پس از تنظیم پارامترها مجدد دیپ سوئیچ شماره  ONرا در حالت    ۶شماره
قرار داده تا مقادیر تنظیم شده بر روی حافظه طولانی مدت سرو درایور ذخیره   OFFحالت 
 . شوند

 

 ساز پالس، جهت و فعال  هایورودی_ 3_7
عدد ورودی ایزوله اپتوکوپلری پالس،   3کنید سرو درایور دارای  مشاهده می  4-5  شکلهمانطور که در  

توان گشتاور، سرعت و موقعیت موتور دی سی  ها میبه کمک این ورودی  باشد. ساز می جهت و فعال 
نمایش   7-7  شکلمدار ایزوله اپتوکوپلری این سه ورودی در    د.  مغناطیس دائم را با اعمال پالس کنترل کر 

 داده شده است.  

باشد. جهت اتصال این  ولت می   5های پالس، جهت و فعال ساز ولتاژ  سطح ولتاژ ورودی  
به بخش اتصال سرو درایور به مدارهای فرمان  ولت 24 و یا 12  با منطق PLCها به ورودی

 خارجی مراجعه کنید. 

i 

 توجه

i 

 توجه



 AMD60 | DC Motor Servo Driver     راهنمای کاربری 
 

28 
www.robotmakers.ir  © 2021 Robot Makers. All Right Reserved. 

 

 
 ساز ، جهت و فعالهای پالساپتوکوپلری ورودیمدار ایزوله : 7-7 شکل

 آنالوگ  ورودی_ 4_7
سی مغناطیس دائم را از طریق  توان گشتاور، سرعت و موقعیت موتور دیآنالوگ میورودی    به کمک

از  همچنین امکان اتصال ولوم یا پتانسومتر خارجی به سرو درایور    ولت کنترل کرد.  1۰تا    ۰ولتاژ آنالوگ  
 باشد. میسر می طریق ورودی آنالوگ 

 های آنالوگ خروجی_ 5_7
های آنالوگ باشد. این خروجیمی   AO2و    AO1سرو درایور دارای دو خروجی آنالوگ    1-5  شکل  مطابق

مربوط به جریان   AO1کنند. خروجی  ولت متناسب با جریان و ولتاژ موتور تولید می  1۰تا    ۰یک ولتاژ  
 باشد.موتور می لتاژمربوط به و AO2موتور و خروجی 

 RS485و   UART  ،USBمنابع فرمان _ 6_7

سی مغناطیس  توان گشتاور، سرعت و موقعیت موتور دیمی  RS485و    UART  ،USBهای  از طریق پروتکل 
شود. جزئیات  دائم را کنترل کرد. همچنین برای تنظیم پارامترهای درایور از این منابع فرمان استفاده می

 این منابع فرمان در بخش کنترل دیجیتال سرو درایور آورده شده است.  
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 اتصال سرو درایور به مدارهای فرمان خارجی_ 8

با خروجی    PLCهای اتصال سرو درایور به مدارهای فرمان خارجی از جمله:  در این بخش انواع حالت
NPN ،PNP  ژنراتور به سرو   ومتر خارجی، اتصال تاکویو آنالوگ، آردوئینو و بردهای میکروکنترلری، پتانس

 درایور، اتصال انکودر افزایشی و مطلق به سرو درایور آورده شده است. 

 یا ولوم خارجی   یومترراه اندازی سرو درایور با پتانس_ 1_8
   نمایش داده شده است.خارجی اندازی سرو درایور از طریق پتانسیومتر مدار راه 1-8 شکلدر 

 
 : راه اندازی سرو درایور با پتانسیومتر یا ولوم خارجی1-8  شکل

آمپر   32کنید سرو درایور در حالت حلقه باز قرار داشته و لیمیت جریان روی  همانطور که مشاهده می
باشد که برای اینکه بتوانید لیمیت جریان و شتاب می   OFFدر حالت    ۶باشد. دیپ سوئیچ شمارهمی 
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ظیم لیمیت جریان قرار داده و پس از تن  ONرا در حالت    ۶موتور را تنظیم نمایید باید دیپ سوئیچ شماره
 برگردانید.   OFFو شتاب موتور مجدد به حالت 

 در سیم کشی به نکات زیر توجه کنید:

باشد. در صورتی که از ترانس و پل دیود برای تامین سی می ولت دی   ۷2تا    15تغذیه    رنج ولتاژ •
الکترولیت قرار دهید.  کنید به اندازه کافی در خروجی پل دیود خازن  تغذیه سرو درایور استفاده می 

 ولت باشد. ۹۰پیک ولتاژ نباید بیشتر از 

میکروفاراد خازن الکترولیت بعد از پل   1۰۰۰آمپر  5به عنوان یک استاندارد باید به ازای هر  
 دیود قرار دهید. 

 

حتما به  باشد. هنگام وصل کردن تغذیه  سرو درایور دارای حفاظت پلاریته معکوس نمی 
جا وصل کنید سرو  پلاریته منبع تغذیه و سرو درایور دقت کنید. در صورتیکه تغذیه را جابه

 درایور آسیب خواهد دید. 

 

اندازی موتور دی سی مغناطیس دائم، کویل موتور و بار سلفی طراحی شده  سرو درایور جهت راه •
دارید حتما جهت مشاوره برای راه اندازی  است. چانچه قصد اتصال موتور دی سی شانت یا سری را  

 با شرکت تماس بگیرید.

 
جهت اتصال کویل موتور و بار سلفی حتما باید از مد کنترل گشتاور سرو درایور استفاده  

 در غیر این صورت احتمال آسیب رساندن به سرو درایور وجود دارد. نمایید. 

 

عدد فیوز سر راه تغذیه سرو درایور قرار دهید. به عنوان  متناسب با لیمیت جریان تنظیم شده یک   •
 آمپر استفاده کنید.   1۰توانید از یک فیوز آمپر گذاشته اید می  ۸مثال چنانچه لیمیت جریان را روی 

i 

 توجه

 خطر

 خطر
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های  و جریان مورد نظر را تحمل نماید. ولی سوئیچ  سوئیچ قطع و وصل تغذیه باید بتواند ولتاژ •
کفایت کنند  تحمل  بتوانند  باشند و در حد چند میلی آمپر را  از نوع سیگنال میساز و تغییر جهت  فعال 
 نماید. می 

  5۰کیلو اهم باشد. ولی مقدار پیشنهادی شرکت  1۰۰تا  1۰تواند در رنج پتانسیومتر مورد استفاده می  •
 باشد. کیلواهم می

 ( PLCپی ال اسی) با راه اندازی سرو درایور_ 2_8

  NPNولت و خروجی    1۰تا    ۰با خروجی آنالوگ    PLCاندازی سرو درایور از  برای راه  2-8  شکل  مطابق
 استفاده شده است. 

 
 NPNو خروجی  PLCولت  1۰تا  ۰اندازی سرو درایور با ولتاژ آنالوگ : راه2-8 شکل
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به    2-8  شکلمتصل گردد. مطابق    PLCحتما بایستی زمین درایور به زمین کارت آنالوگ   
  مناسب با سطح ولتاژولت از مقاومت  24یا   12با منطق   PLCاتصال سرو درایور به  هنگام

 استفاده نمایید. 
 

راه  3-8  شکلمطابق   از  برای  آنالوگ    PLCاندازی سرو درایور   PNPولت و خروجی    1۰تا    ۰با خروجی 
 استفاده شده است. 

 
 PNPو خروجی  PLCولت  1۰تا  ۰با ولتاژ آنالوگ  درایور راه اندازی سرو : 3-8 شکل

 

i 

 توجه
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به   3-8  شکلمتصل گردد. مطابق    PLCحتما بایستی زمین درایور به زمین کارت آنالوگ   
  مناسب با سطح ولتاژولت از مقاومت  24یا   12با منطق   PLCاتصال سرو درایور به  هنگام

 استفاده نمایید. 
 

استفاده شده است. توجه نمایید    NPNبا خروجی    PLCاندازی سرو درایور از  برای راه  4-8  شکلمطابق  
 کیلوهرتز در نظر گرفته شود.  5تا  1اعمالی باید بین PWM که فرکانس پالس 

 
 NPNبا خروجی  PWMسرو درایور با پالس  اندازیراه  : 4-8 شکل

 

مت  ولت از مقاو  24یا    12با منطق    PLCبه هنگام اتصال سرو درایور به    4-8  شکلمطابق   
 استفاده نمایید.  با سطح ولتاژ مناسب

i 

 توجه

i 

 توجه
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وردی  که  آنجایی  فعال از  و  جهت  پالس،  ایزوله  های  نوع  از  همگی  درایور  سرو  در  ساز 
اپتوکوپلری هستند بنابراین در این حالت نیازی به یکی کردن زمین سرو درایور با زمین  

PLC باشدنمی . 
 

استفاده شده است. توجه نمایید که    PNPبا خروجی    PLCاندازی سرو درایور از  برای راه  5-8  شکلمطابق  
 کیلوهرتز در نظر گرفته شود.  5تا  1اعمالی باید بین PWM فرکانس پالس 

 
 PNPبا خروجی  PWM: راه اندازی سرو درایور با پالس 5-8  شکل

به    5-8  شکلمطابق    درایور  اتصال سرو  منطق    PLCبه هنگام  مقاومت   24یا    12با  از    ولت 
 . استفاده نمایید مناسب با سطح ولتاژ

i 

 توجه

i 

 توجه
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وردی  که  آنجایی  فعال از  و  جهت  پالس،  ایزوله  های  نوع  از  همگی  درایور  سرو  در  ساز 
 PLCاپتوکوپلری هستند بنابراین در این حالت نیازی به یکی کردن زمین سرو درایور با زمین  

 . نمی باشد

 

 سایر بردهای میکروکنترلری  وبا آردوئینو  راه اندازی سرو درایور_ 3_8

 
 با آردوئینو یا سایر بردهای میکروکنترلری  درایور : راه اندازی سرو 6-8 شکل

ولت سازگار بوده و نیازی به استفاده   5ولت و    3/3سرو درایور با منطق    6-8 شکلمطابق   
 . باشداز مقاومت نمی 
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 RS485و  UART ،USBهای ارتباط با سرو درایور از طریق پروتکل _ 4_8

  RS485و    UART  ،USBهای  توان از طریق پروتکلتال مییدر حالت کنترل دیج  AMD60در سرو درایور  
جهت تنظیم پارامترهای سرو    هاپروتکلگشتاور، سرعت و موقعیت موتور را کنترل کرد. همچنین از این  

 شود. جریان موتور و ... استفاده می ولتاژ باس، ولتاژ و  دریافت مقدار درایور و 

 UART از طریق پروتکل ارتباط با سرو درایور _ 1_4_8

  5ولت یا     3/3  با منطق  نحوه اتصال سرو درایور به آردوئینو و سایر بردهای میکروکنترلری   7-8  شکلدر  
 نمایش داده شده است. UARTولت از طریق پروتکل 

 
 UART: ارتباط با سرو درایور از طریق پروتکل 7-8  شکل

سرو درایور    RXیعنی پایه  باشد.  اتصال به صورت کراس می   7-8  شکلدقت شود که مطابق   
 گردند. آردوئینو متصل می RXسرو درایور به پایه  TXآردوئینو و پایه  TXبه پایه 

 

را نشان داده است. توجه نمایید که نرخ ارسال پیش فرض  UARTتنظیمات مربوط به پروتکل  1-8 جدول
 بیت در ثانیه می باشد. 5۷۶۰۰در سرو درایور مقدار  Baud Rateاطلات یا همان 
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این منظور به    USBتوانید نرخ ارسال اطلاعات را از طریق پروتکل  می   تغییر دهید. برای 
 بخش کنترل دیجیتال مراجعه نمایید. 

 

Parameter Value 

Baud Rate (bit per second) 1200, 2400, 4800, 9600, 

14400, 19200, 38400, 56000, 

57600, 115200 

Data bits 8 

Parity None 

Stop bits 1 

 RS485و  UART: تنظیمات پروتکل 1-8 جدول

 RS485 ارتباط با سرو درایور از طریق پروتکل _ 2_4_8
های مختلف که از طریق ای از دستگاههبکدر ش  RS485توان از طریق پروتکل  را می  AMD60سرو درایور  

RS485  در پروتکل   اند کنترل کرد.وار وصل شدهبا یکدیگر به صورت زنجیرهRS485  های دیجیتال از  فریم
می منتقل  تفاضلی  صورت  به  سیم  رشته  دو  مطابق  طریق  دارای   RS485های  سوکت  8-8  شکلشوند. 

بوده و تنها کافیست    Bو    Aهای تفاضلی همان  د. پیننباشمی   GNDو دو عدد پین    Bو    Aهای  پین
 همین دو پین به باس متصل شوند.  

پروتکل    پین    به  نیازی  RS485در  شیلد  نمی  GNDاتصال  به  پین  این  اتصال  ولی  باشد 
 های شیلدار باعث کاهش قابل توجه نویز خواهد شد. در کابل RS485خارجی کابل 

 

 نمایش داده شده است.  RS485ساختار باس در ارتباط  8-8 شکلدر 

 
 RS485: ساختار باس در پروتکل  8-8  شکل
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از آنجایی   وصل شده اند.  RS485دو عدد سرو درایور، کنترلر و برد سنسور همگی به باس    8-8  شکلمطابق  
کند که کدام یک از این  در سرو درایور دقیقا مشابه هم هستند تفاوتی نمی  RS485های  که جفت سوکت

 به نکات زیر دقت کنید: RS485د. به هنگام ایجاد باس ها به باس متصل شونسوکت

تنها یک دستگاه در لحظه می  RS485در استاندارد   • باید در  دوسیمه  تواند دیتا ارسال کند و بقیه 
 حالت دریافت دیتا قرار گیرند.  

عکاس  در ابتدا و انتهای خط استفاده کرد تا مانع از ان  𝑹𝑻حتما باید از مقاومت ترمینیشن یا همان   •
به انتهای خط شد. مقدار این مقاومت باید برابر با امپدانس کابل استفاده   ندیتاها به هنگام رسید

 اهم عدد مناسبی است.  12۰شده باشد. معمولا مقدار 

کنید  ها به هم استفاده میدر صورتی که از دو رشته سیم جدا برای برقراری باس و اتصال دستگاه •
حتما دو رشته سیم را دور یکدیگر بپیچانید. این امر باعث کاهش مساحت موثر بین دو رشته سیم  

 شده و باعث کاهش نویز پذیری باس خواهد شد.  

برای   • از دو عدد سوکت  استفاده  زنجیرها  RS485دلیل  به صورت  را  آنها  بتوان  که  به  ین است  وار 
 یکدیگر وصل کرد.  

  RS485استاندارد  باشد.  می   UARTشبیه تنظیمات    1-8  جدولمطابق    RS485تنظیمات مربوط به پروتکل   •
های صنعتی و پرنویز ایجاد کرده است.  ها در محیطتنها یک بستر سخت افزاری جهت ارسال داده

 باشد. میبیت در ثانیه  5۷۶۰۰نرخ ارسال دیتاها به صورت پیش فرض 

این منظور به    USBتوانید نرخ ارسال اطلاعات را از طریق پروتکل  می   تغییر دهید. برای 
 . بخش کنترل دیجیتال مراجعه نمایید

 

 USB رتباط با سرو درایور از طریق پروتکل ا_ 3_4_8
از طریق  باشد که توسط آن میمی   USBسرو درایور دارای یک عدد درگاه   کامپیوتر و به وسیله  توان 

کار با این پروتکل افزارهایی همچون متلب، ویژوال استودیو، لب ویو و ... سرو درایور را کنترل کرد.  نرم
باشد. برای مشاهده نمونه کد متلب، ويژوال استودیو، لب ویو و ... به مقالات آموزشی   بسیار ساده می

 بلاگ ربات سازان مراجعه کنید.
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 RS485و   UART ،USBنترل دیجیتال از طریق ک_ 9

گشتاور، سرعت و موقعیت موتور دی سی  های دیجیتال  توان به کمک فریممی  AMD60در سرو درایور  
کنترل کرد. همچنین در مواقع نیاز جریان،   RS485و    UART  ،USBهای  مغناطیس دائم را از طریق پروتکل 

 مترها را از سرو درایور دریافت نمود.  اایر پارولتاژ، سرعت و س

 ساختار فریم های ارسالی، تصدیق و فیدبک_ 1_9
 های ارسالی، تصدیق و فیدبک توضیح داده شده است.در این قسمت ساختار فریم

 ساختار فریم ارسالی  _ 1_1_9
ساختار فریم    1-9  شکلدر  .  هستندمشابه هم    RS485و    UART  ،USBهای  در پروتکل   یساختار فریم ارسال

. در ادامه  استبایت    1۰کنید فریم متشکل از  ارسالی نمایش داده شده است. همانطورکه مشاهده می 
 پردازیم. به توضیح هر قسمت از فریم می 

 
 : ساختار فریم ارسالی 1-9  شکل

 ( Start Bytesهای شروع فریم)بایت

. مقدار هر بایت برحسب هگزادسمیال  هستندبایت    2متشکل از    (Start Bytes) فریمهای شروع  بایت
0xFF    گیرند و همواره مقدارشان  این دو بایت در ابتدای فریم قرار می  . است  255دسیمال  و برحسب
 .  استثابت 

 (Address)آدرس سرو درایوربایت 

   تنظیم شود. 254تا   ۰تواند مقداری بین که می استآدرس سرو درایور شامل یک بایت 

  RS485چنانچه بخواهید بیش از یک سرو درایور را به صورت زنجیره وار از طریق باس   
 های سرو درایور متفاوت از هم تنظیم شوند.  کنترل نمایید باید آدرس
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در صورتی که آدرس سرو درایور را فراموش کرده باشید، چنانچه به جای بایت آدرس مقدار   
 قرار دهید آدرس سرو درایور به مقدار صفر ریست خواهد شد.   0xFFیا  255

 

 ( Commandبایت فرمان)

باید سرو درایور به آن عمل نماید می این   تواند فرمان باشد. این فرمان می بایت فرمان عملیاتی که 
باس، ولتاژ موتور، جریان  تنظیم گشتاور، سرعت، موقعیت و ... باشد و یا فرمان درخواست ارسال ولتاژ

 های سرو درایور آورده شده است. تمامی فرمان 1-9 جدول در موتور و ...  را صادر نماید. 

 مقدار پیش فرض  عملیات  فرمان 
0x01 ۰ (  سرو درایور  تنظیم ولتاژ ترمینال موتور)ولتاژ خروجی 
0x02  ۰ آمپر  32تا   ۰تنظیم جریان موتور بر حسب آمپر از 
0x03  تنظیم سرعت موتور بر حسب دور بر دقیقه(RPM) ۰ 
0x04  ۰ تنظیم موقعیت موتور بر حسب درجه 
0x05 Reserved --- 
0x06 Reserved --- 
0x07 Reserved --- 
0x08  ۰ درایور هنگام اعمال ورودی فعال ساز سرو تنظیم نحوه عملکرد 
0x09 ۸ دی سی  تنظیم ضریب کالیبراسیون تاکو ژنراتور 
0x0A ولت  24 تنظیم حداکثر ولتاژ تغذیه بر حسب ولت 
0x0B آمپر 15 تنظیم لیمیت کنترلر جریان بر حسب آمپر 
0x0C ولت  24 تنظیم لیمیت کنترلر سرعت بر حسب ولت 
0x0D  دور بر دقیقه  5۰۰۰ تنظیم لیمیت کنترلر سرعت بر حسب دور بر دقیقه 
0x0E  1۰ حالت حلقه بازتنظیم شتاب مثبت در 
0x0F 1۰ تنظیم شتاب منفی در حالت حلقه باز 
0x10  1۰ تنظیم شتاب مثبت در حالت حلقه بسته 
0x11  1۰ تنظیم شتاب منفی در حالت حلقه بسته 
0x12   تنظیم ضریب تناسبی(𝑲𝒑) 5۰ کنترلر ولتاژ 
0x13  تنظیم ضریب انتگرالگیر(𝑲𝒊)  25۰ کنترلر ولتاژ 
0x14   تنظیم ضریب تناسبی(𝑲𝒑)  1۰ کنترلر جریان دستی 
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0x15  تنظیم ضریب انتگرالگیر(𝑲𝒊)  5۰ کنترلر جریان دستی 
0x16  تنظیم ضریب تناسبی(𝑲𝒑)  2۰ کنترلر سرعت مبتنی بر تاکو ژنراتور 
0x17  تنظیم ضریب انتگرالگیر(𝑲𝒊)  1 کنترلر سرعت مبتنی بر تاکو ژنراتور 
0x18   تنظیم ضریب تناسبی(𝑲𝒑)  1 کنترلر سرعت مبتنی بر انکودر افزایشی 
0x19  تنظیم ضریب انتگرالگیر(𝑲𝒊)  5 کنترلر سرعت مبتنی بر انکودر افزایشی 
0x1A   تنظیم ضریب تناسبی(𝑲𝒑)  1 کنترلر سرعت مبتنی بر انکودر مطلق 
0x1B  تنظیم ضریب انتگرالگیر(𝑲𝒊)   5 کنترلر سرعت مبتنی بر انکودر مطلق 
0x1C   تنظیم ضریب تناسبی(𝑲𝒑)  1۰ کنترلر سرعت سنسورلس 
0x1D  تنظیم ضریب انتگرالگیر(𝑲𝒊)   5۰ کنترلر سرعت سنسورلس 
0x1E   تنظیم ضریب تناسبی(𝑲𝒑) 1/۰ کنترلر موقعیت مبتنی بر انکودر افزایشی 
0x1F  تنظیم ضریب انتگرالگیر(𝑲𝒊)  5/۰ کنترلر موقعیت مبتنی بر انکودر افزایشی 
0x20 Reserved --- 

0x21   تنظیم ضریب تناسبی(𝑲𝒑) 1/۰ کنترلر موقعیت مبتنی بر انکودر مطلق 
0x22  تنظیم ضریب انتگرالگیر(𝑲𝒊)  5/۰ کنترلر موقعیت مبتنی بر انکودر مطلق 
0x23 Reserved --- 

0x24   پالس  25۰۰ تنظیم تعداد پالس بر دور انکودر افزایشی 
0x25 تنظیم پالس بر دور انکودر مطلق (Single Resolution) ۸1۹2  پالس 
0x26  تنظیم تعداد دور انکودر مطلق(Multi Resolution) 4۰۹۶  دور 
0x27  صفر اهم  تنظیم مقاومت سیم پیچ موتور بر حسب اهم 
0x28  صفر میکرو هانری تنظیم اندوکتانس سیم پیچ موتور بر حسب میکروهانری 
0x29  ۰ تنظیم آدرس سرو درایور 
0x2A  تنظیم نرخ ارسال  و دریافت داده در مدUART   تنها در مد(USB )بیت در ثانیه 5۷۶۰۰ معتبر می باشد 
0x2B  تنظیم نرخ ارسال و دریافت داده در مدRS485  تنها در مد(USB )بیت در ثانیه 5۷۶۰۰ معتبر می باشد 
0x2C  ۰ غیر فعال کردن ورودی آنالوگ در شرایط نویزی 
0x2D   ۰ در شرایط نویزی  پالسغیر فعال کردن ورودی 
0x2E Reserved --- 

0x2F Reserved --- 

0x30 )فرمان ارسال ولتاژ خط تغذیه)ولتاژ باس --- 

0x31 درایور( موتور سرو  فرمان ارسال ولتاژ ترمینال موتور)ولتاژ خروجی --- 

0x32  فرمان ارسال جریان سیم پیچ موتور بر حسب آمپر --- 
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0x33  های پیمایش شده()کل پالسفرمان ارسال تعداد پالس انکودر افزایشی --- 

0x34  های پیمایش شده()کل پالسفرمان ارسال تعداد پالس انکودر مطلق --- 

0x35  فرمان ارسال سرعت موتور بر حسب دور بر دقیقه --- 

0x36  فرمان ارسال موقعیت موتور بر حسب درجه --- 

0x37 Reserved --- 

0x38 Reserved --- 

0x39 Reserved --- 

0x3A Reserved --- 

0x3B Reserved --- 

0x3C Reserved --- 

0x3D Reserved --- 

0x3E  ۰ درایور هنگام اعمال ورودی فعال ساز سرو فرمان ارسال  نحوه عملکرد 
0x3F  ۸ فرمان ارسال  ضریب کالیبراسیون تاکو ژنراتور 
0x40 ولت  24 فرمان ارسال حداکثر ولتاژ تغذیه بر حسب ولت 
0x41  آمپر 15 فرمان ارسال  لیمیت کنترلر جریان بر حسب آمپر 
0x42 ولت  24 فرمان ارسال  لیمیت کنترلر سرعت بر حسب ولت 
0x43  دور بر دقیقه  5۰۰۰ فرمان ارسال  لیمیت کنترلر سرعت بر حسب دور بر دقیقه 
0x44  1/۰ فرمان ارسال  شتاب مثبت در حالت حلقه باز 
0x45 1/۰ فرمان ارسال  شتاب منفی در حالت حلقه باز 
0x46  1/۰ فرمان ارسال  شتاب مثبت در حالت حلقه بسته 
0x47  1/۰ فرمان ارسال  شتاب منفی در حالت حلقه بسته 
0x48  فرمان ارسال  ضریب تناسبی(𝑲𝒑)  1۰ کنترلر ولتاژ 
0x49   فرمان ارسال  ضریب انتگرالگیر(𝑲𝒊)   5۰ کنترلر ولتاژ 
0x4A فرمان ارسال  ضریب تناسبی (𝑲𝒑)   1۰ کنترلر جریان دستی 
0x4B   فرمان ارسال  ضریب انتگرالگیر(𝑲𝒊)   5۰ کنترلر جریان دستی 
0x4C  فرمان ارسال  ضریب تناسبی(𝑲𝒑)  1۰ کنترلر سرعت مبتنی بر تاکو ژنراتور 
0x4D   فرمان ارسال  ضریب انتگرالگیر(𝑲𝒊)   5۰ کنترلر سرعت مبتنی بر تاکو ژنراتور 
0x4E ضریب تناسبی فرمان ارسال(𝑲𝒑)  1۰ کنترلر سرعت مبتنی بر انکودر افزایشی 
0x4F ضریب انتگرالگیرارسال فرمان(𝑲𝒊)5۰ انکودر افزایشیبر  کنترلر سرعت مبتنی 
0x50  فرمان ارسال  ضریب تناسبی(𝑲𝒑)   1۰ کنترلر سرعت مبتنی بر انکودر مطلق 
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0x51  فرمان ارسال ضریب انتگرالگیر(𝑲𝒊)  5۰ کنترلر سرعت مبتنی بر انکودر مطلق 
0x52  فرمان ارسال  ضریب تناسبی(𝑲𝒑)   1۰ کنترلر سرعت سنسورلس 
0x53   فرمان ارسال  ضریب انتگرالگیر(𝑲𝒊)  5۰ کنترلر سرعت سنسورلس 
0x54 تناسبی ضریبارسالفرمان(𝑲𝒑) 1 بر انکودر افزایشیکنترلر موقعیت مبتنی 
0x55 انتگرالگیرضریبارسالفرمان(𝑲𝒊)5 بر انکودر افزایشی کنترلرموقعیت مبتنی 
0x56 Reserved --- 

0x57  فرمان ارسال ضریب تناسبی(𝑲𝒑)  کنترلر موقعیت مبتنی بر انکودر مطلق --- 

0x58  ضریب انتگرالگیر فرمانارسال(𝑲𝒊) بر انکودر مطلق کنترلر موقعیت مبتنی --- 

0x59 Reserved --- 

0x5A   پالس  25۰۰ فرمان ارسال  تعداد پالس بر دور انکودر افزایشی 
0x5B  فرمان ارسال  پالس بر دور انکودر مطلق(Single Resolution) ۸1۹2  پالس 
0x5C  فرمان ارسال  تعداد دور انکودر مطلق(Multi Resolution) 4۰۹۶  دور 
0x5D  اهم صفر  فرمان ارسال  مقاومت سیم پیچ موتور بر حسب اهم 
0x5E  صفر میکرو هانری فرمان ارسال  اندوکتانس سیم پیچ موتور بر حسب میکروهانری 
0x5F  فرمان ارسال  نرخ ارسال  و دریافت داده در مدUART  تنها در مد(USB )بیت در ثانیه 5۷۶۰۰ معتبر می باشد 
0x60  فرمان ارسال  نرخ ارسال و دریافت داده در مدRS485  تنها در مد(USB )بیت در ثانیه 5۷۶۰۰ معتبر می باشد 
0x61 ۰ کردن ورودی آنالوگ در شرایط نویزی  ارسال مقدار متغیر غیرفعال فرمان 
0x62 ۰ در شرایط نویزی  پالسکردن ورودی  ارسال مقدار متغیر غیرفعال فرمان 
… Reserved --- 

0xF2  ولت 5/۰ تنظیم آستانه ولتاژ فعال شدن ورودی آنالوگ 
0xF3  ولت 5/۰ فرمان ارسال مقدار آستانه ولتاژ فعال شدن ورودی آنالوگ 
0xF4 ۰ تنظیم آفست سنسور ولتاژ 
0xF5  ۰ فرمان ارسال مقدار آفست سنسور ولتاژ 
0xF6  212۸۰  سنسور جریانتنظیم آفست 
0xF7 212۸۰ فرمان ارسال مقدار آفست سنسور جریان 
0xF8 5۸2۰ تنظیم آفست تاکوژنراتور دی سی 
0xF9  5۸2۰ فرمان ارسال مقدار آفست تاکو ژنراتور دی سی 
0xFA  توفق اضطراری موتور(Force/Emergency Stop) --- 

0xFB   الکتریکی سیم پیچ موتور شروع شناسایی پارامترهای --- 

0xFC  فرمان ارسال خطاهای ایجاد شده در سرو درایور --- 

 سرو درایور دستوراتجدول : 1-9 جدول
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 (Data)های دادهبایت

ها باید  دادهباشند.  بایت است دیتاهای ارسالی یا دریافتی از سرو درایور می   4های داده که شامل  بایت
به عنوان مثال چنانچه هدف تنظیم سرعت موتور برحسب  منتقل شوند.     IEEE754براساس استاندارد  

RPM  سرعت به صورت استاندارد  عدد  ، ابتدا باید  باشدIEEE754  حاصل شدهمقدار    تبدیل شود و سپس  
   بایت قرار گیرد. 4در این 

 ( Stop Byteفریم) پایان  بایت

و   0xFEبایت برحسب هگزادسمیال   این باشد. مقدار بایت می شامل یک( Stop Byteپایان فریم) بایت
گیرد و همواره  قرار می  CRCو قبل از بایت    فریم  انتهای باشد. این بایت در  می  254برحسب دسیمال  

 باشد. ثابت می  ر آنمقدا

 ( CRCچک خطا) بایت

می  قرار  فریم  انتهای  در  که  بایت  راین  دارد.  برعهده  را  فریم  کل  در  خطا  تشخیص  وظیفه  وش  گیرد 
های قبلی براساس یک قاعده  از روی بایت  CRCباشد که مقدار بایت  تشخیص خطا به این صورت می 

از روی   CRCگردد. در سمت گیرنده مجدد بایت  و سپس فریم ارسال می  شودمشخصی محاسبه می
شود. در صورتی که با هم  خود فریم مقایسه می  CRCهای ارسال شده محاسبه شده و با بایت  داده

 ها رخ داده است. تفاوت داشته باشند یعنی خطایی به هنگام ارسال داده

 می پردازیم: 1-9 جدول در ادامه به توضیح فرامین مهم 

0x08:  درایور هنگام اعمال ورودی فعال ساز سرو تنظیم نحوه عملکرد 

غیرفعال   -ENAو    +ENAهای  پایه  4-5  شکلمطابق   فعال و  به  درایور  در سرودرایور مربوط  سازی سرو 
نحوه عملکرد سرودرایور به هنگام اعمال    2-9  جدول های داده مطابق  باتوجه به مقدار بایتباشند.  می 

 تنظیم خواهد شد.  مبتنی بر تاکوژنراتور در مدل کنترل سرعتساز ورودی فعال 

 عملکرد سرو درایور هنگام اعمال ورودی فعال ساز  های داده مقدار بایت
3F800000 

 دسیمال(  1)معادل 
قفل شدن شفت موتور در مد کنترل سرعت مبتنی بر تاکو ژنراتور با استفاده از مد 

 افزایشی کنترل موقعیت مبتنی بر انکودر 

40000000  

 دسیمال(  2)معادل 
قفل شدن شفت موتور در مد کنترل سرعت مبتنی بر تاکو ژنراتور با استفاده از مد 

 در مطلق کنترل موقعیت مبتنی بر انکو
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40400000  

 دسیمال(  3)معادل 
با استفاده از  انکودر افزایشی قفل شدن شفت موتور در مد کنترل سرعت مبتنی بر  

 افزایشی مد کنترل موقعیت مبتنی بر انکودر 

40800000  

 دسیمال(  4)معادل 
با استفاده از مد  انکودر مطلق قفل شدن شفت موتور در مد کنترل سرعت مبتنی بر  

 مطلق کنترل موقعیت مبتنی بر انکودر 

 توقف اضطراری موتور با شفت بدون حالت قفل سایر مقادیر 

 اعمال ورودی فعال ساز نحوه عملکرد سرو درایور هنگام : 2-9 جدول

 

باشد که در آن سیستم در مد کنترل سرعت های ترکینگ میاین فرمان مناسب سیستم 
دنبال می را  قفل شود. تارگت  تارگت شفت موتور  به  از رسیدن  و لازم است پس  نماید 

 اشاره کرد.  RCWSتوان به سیستم ای از این کابرد مینمونه
 

0x09: دی سی تنظیم ضریب کالیبراسیون تاکو ژنراتور 

سی  ساختار تاکوژنراتور شبیه ساختار موتور دی.  باشدتاکو ژنراتور دی سی یک سنسور سنجش سرعت می
مثبت    باشد. این ابزار به شفت موتور کوپل شده و متناسب با سرعت موتور یک ولتاژمغناطیس دائم می

عت جهت کنترل سرعت موتور  توان به عنوان فیدبک سر می  از این ولتاژ  کند.یا منفی دی سی تولید می 
   استفاده کرد.

باشند. با  یکدیگر متفاوت می   تاکوژنراتورها از نظر تولید میزان ولتاژ تولید شده برحسب سرعت موتور با
تواند بهترین عملکرد را حاصل نمود. مقدار پیش فرض ضریب تنظیم ضریب کالیبراسیون تاکوژنراتور می

 باشد.می ۸درایور عدد کالیبراسیون تاکوژنراتور در سرو 

0x0A: ولتاژ تغذیه بر حسب ولت حداکثر تنظیم 

 ولتاژ تغذیه  حداکثر   ولتاژ تغذیه سرو درایور تنظیم شود. با تنظیمحداکثر  در مد کنترل ولتاژ بهتر است که  
کال  مقدار اعمالی  پالس  و عرض  آنالوگ  گردد.ره مییبرنج ورودی  رزلوشن حاصل  بهترین  تا  در    شوند 

 باشد. ولت می  24تغذیه  صورت عدم تنظیم مقدار پیش فرض حداکثر ولتاژ

 

 

i 

 توجه
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0x0B: تنظیم لیمیت کنترلر جریان بر حسب آمپر 

توانند تا چندین برابر جریان نامی خود جریان بکشند. که این  موتورهای الکتریکی به هنگام استارت می 
کموتاتور جاروبک در موتور شده و باعث کاهش طول  تواند منجر به آسیب رسیدن به سیستم  امر می

تواند باعث آسیب به سرو درایور  همچین کشیدن جریان بیش از حد تحمل سرو درایور می  عمر آن گردد.
نیز گردد. بنابراین باید لیمیت کنترلر جریان متناسب با مشخصات موتور و سرو درایور تنظیم گردد. علاوه  

 شود.لوشن  ورودی آنالوگ و پالس در مد کنترل جریان میواعث بهبود رزبرآن تنظیم لیمیت جریان ب

0x0C :تنظیم لیمیت کنترلر سرعت بر حسب ولت 

در مد کنترل سرعت مبتنی بر تاکو ژنراتور دی سی با تنظیم لیمیت سرعت بر حسب ولت سرو درایور  
نخواهد داد. همچنین در مد کنترل  اجازه اعمال ولتاژ)سرعت( بیش از لیمیت تنظیم شده رو به موتور  

مشخص خواهد کرد. به عنوان مثال به هنگام   اموقعیت لیمیت سرعت حداکثر سرعت بر حسب ولت ر
این جابجایی    (ت )بر حسب ولتوان تعیین نمود که با حداکثر چه سرعتیمی  Bبه نقطه   Aرفتن از نقطه  
 صورت پذیرد. 

 (  Acknowledgmentساختار فریم تصدیق) _ 2_1_9
، یک فریم ها پارامتر   ی ازیک   تنظیمموقعیت باشد و یا    و  فریم ارسالی تنظیم جریان، سرعت  هدف   چنانچه

ارسال می درایور  ارسال میاز سمت سرو  کننده صحت  که مشخص  فریم تصدیق شود  باشد. ساختار 
جایگزین خواهد شد. به    0xFD( مقدار  Commandبایت فرمان)مشابه فریم ارسالی بوده تنها به جای  

فقط بایت   و تنهاشوند عبارتی همان فریم ارسالی به عنوان فریم تصدیق از سمت سرو درایور ارسال می
 . جایگزین شده است 0xFDفرمان با مقدار 

 
 فریم تصدیق  ساختار: 2-9 شکل

 ( Feedback) ساختار فریم فیدبک_ 3_1_9
ارسال فریم  از  هدف  و    یچنانچه  مقاومت  موتور،  جریان  موتور،  ولتاژ  باس،  ولتاژ  ارسال  درخواست 

از سمت سرو درایور ارسال   پارامترها باشد فریم فیدبک  یا مقدار سایر  اندوکتانس سیم پیچ موتور و 
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تفاوت که مقدار پارامتر    باشد با اینساختار فریم فیدبک نیز مشابه ساختار فریم ارسالی میشود.  می 
 بایت دیتا قرار داده شده است.  4درخواست شده به جای 

 
 فیدبک فریمساختار : 3-9 شکل

های تحت  و برعکس به کمک مبدل  IEEE754تبدیل عدد دسیمال به فرمت  _ 2_9
 وب

.  باشدمی های تحت وب  استفاده از مبدل  IEEE754راحت ترین راه جهت تبدیل عدد دسیمال به فرمت  
به منظور تبدیل عدد دسیمال    4-9  شکلمطابق  است.    binaryconvertسایت    های آنلاینیکی از این مبدل 

کلیک   Convert to binaryتایپ کرده و روی    Decimalعدد مورد نظر را در قسمت    IEEE754به فرمت  
تایپ   Binaryبه دسیمال عدد مورد نظر را در قسمت    IEEE754کنید. برعکس جهت تبدیل عدد با فرمت  

 کلیک نمایید.  Convert to decimalکرده و روی 

 
 و برعکس IEEE754: مبدل تحت وب  تبدیل عدد دسیمال به فرمت 4-9  شکل

https://www.binaryconvert.com/convert_float.html
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دسیمال    5-9  شکلدر   فرمت    ۷5/1۹عدد  آن    IEEE754به  مقدار  که  است  شده    0x419E0000تبدیل 
 به معادل دسیمال تبدیل شده است.   IEEE754نیز مجدد عدد با فرمت  6-9 شکلدر   باشد.می 

 
 توسط مبدل تحت وب IEE754: تبدیل عدد دسیمال به فرمت 5-9  شکل

 
 معادل دسیمال توسط مبدل تحت وب  IEE754تبدیل عدد با فرمت : 6-9 شکل

 



 AMD60 | DC Motor Servo Driver     راهنمای کاربری 
 

49 
www.robotmakers.ir  © 2021 Robot Makers. All Right Reserved. 

 

 و برعکس)روش علمی(  IEEE754تئوری تبدیل عدد دسیمال به فرمت _ 3_9
، UARTهای  ها از طریق پروتکل جهت ارسال و دریافت داده  IEEE754از استاندارد    AMD60در سرو درایور  

USB  وRS485 .استفاده شده است   

   IEEE754تبدیل عدد دسیمال به فرمت _ 1_3_9
درایور  می   Doubleو    Singleدقت    2دارای    IEEE754استاندارد   سرو  در  استاندارد   AMD60باشد.  از 

IEEE754    با دقتSingle  .ساختار استاندارد    استفاده شده استIEEE754    با دقتSingle    7-9  شکلدر 
 نشان داده شده است. 

 
 Singleبا دقت   IEEE754: استاندارد7-9  شکل

که از سه بخش تشکیل شده    باشدبیت می   32دارای    Singleبا دقت    IEEE754فرمت    7-9  شکلمطابق  
که شامل یک بیت می  اول  دارای    Signباشد  است. بخش  که  به بخش دوم  دارد.  بیت است    ۸نام 

Exponent  گویند. بخش  میMantissa    یاFraction    از ادامه روند بیت تشکیل شده است.    23نیز  در 
 توضیح داده شده است.  Singleبا دقت  IEEE754به فرمت  125/24تبدیل عدد دسیمال 

 های صحیح و اعشار از یکدیگر جداسازی قسمت: 1مرحله 

های صحیح و اعشار  قسمت  8-9  شکلقسمت صحیح و اعشار عدد مورد نظر را جدا نمایید. مطابق    ابتدا
 باشند.می 125/۰و   24به ترتیب   125/24عدد 

 
 جداسازی قسمت صحیح و اعشار  : 8-9 شکل

 : تبدیل قسمت صحیح به باینری 2مرحله 

  باشد. می   11۰۰۰مقدار    24صحیح را به معادل باینری آن تبدیل نمایید. در این مثال معادل باینری  قسمت  
 نشان داده شده است.   3-9 جدول روند تبدیل در 
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 باقیمانده  نتیجه  تقسیمات قسمت صحیح 
24
2  12 ۰ 

12
2  6 ۰ 

6
2 3 ۰ 

3
2 1 1 

1
2 ۰ 1 

 تبدیل قسمت صحیح به باینری : 3-9 جدول

 تبدیل قسمت اعشار به باینری : 3مرحله 

- 9 جدول را به معادل باینری آن تبدیل نمایید.روند تبدیل در  125/۰یعنی  24/ 125قسمت اعشاری عدد 
 باشد. می    ۰۰1/۰نمایش داده شده است. حاصل این تبدیل  4

 رقم قبل از اعشار  نتیجه  های متوالی قسمت اعشار ضرب
2×125/۰ 25/۰    ۰ 
2×25/۰ 5/۰ ۰ 
2×5/۰ ۰/1 1 
2×۰/۰ ۰/۰ ۰ 

 به باینری  اعشار تبدیل قسمت : 4-9 جدول

 : ترکیب معادل باینری قسمت صحیح و اعشار با یکدیگر4مرحله 

با یدیگر ترکیب نمایید. برای عدد عدد    معادل باینری آن عدد    125/24قسمت صحیح و اعشاری را 
 خواهد شد.  ۰۰1/11۰۰۰

 2نمایش علمی مبنای : تبدیل عدد حاصل شده به صورت 5مرحله 

 نمایش دهید. حاصل عبارت است از:  2را به صورت نماد علمی مبنای  ۰۰1/11۰۰۰اکنون عدد 

𝟏. 𝟏𝟎𝟎𝟎𝟎𝟎𝟏 × 𝟐𝟒 
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 : تعیین علامت عدد و نمایش به صورت باینری6مرحله 

چنانچه عدد مثبت باشد   9-9  شکلبیت علامت رو تعیین نمایید. مطابق    125/24با توجه به علامت عدد  
 باشد.  می  1و چنانچه عدد منفی باشد بیت علامت  ۰بیت علامت 

 
 : تعیین مقدار بیت علامت 9-9  شکل

  Exponent: تعیین قسمت 7مرحله 

شود. این مقدار بایاس  یک مقدار بایاس تعریف می  Doubleو    Singleبا دقت    IEEE754در استاندارد  
بدست    5که در مرحله  2توان عدد   Exponentباشد. برای تعیین قسمت می  12۷عدد  Singleبرای دقت 

( و حاصل را پس از تبدیل به  4+    12۷=    131جمع کرده )  12۷( را با عدد بایاس  4آوردیم)یعنی عدد  
 دهیم. قرار می 10-9 شکلمطابق  Exponentباینری در قسمت 

 
 Exponentتعیین مقدار : 10-9 شکل

 Mantissa: تعیین قسمت  8مرحله 

  شکل حاصل شد میباشد. مطابق    5که در مرحله    2قسمت اعشار نمایش مبنای علمی    Mantissaمقدار  
 در جایگاه مربوطه قرار داده شده است.  Mantissaقسمت  9-10

 
 Mantissaتعیین مقدار  : 11-9 شکل
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 : ترکیب سه قسمت حاصل شده به صورت یک عدد 9مرحله 

  125/24عدد دسیمال    IEEE754معادل    12-9  شکل" قرار دهید. مطابق  ۰های باقیمانده مقدار "به جای بیت
" و در نمایش هگزادسیمال عدد  10000010000000000000000 10000011 0در نمایش باینری عدد "

"0x41C10000باشد." می 

 
 تبدیل شده نهایی  IEEE754عدد : 12-9 شکل

 به معادل دسیمال  IEEE754فرمت  باتبدیل عدد  -2-3-9

 " عدد  قسمت  این  فرمت  10000010000000000000000 10000011 0در  با   "IEEE754   معادل به  را 
 کنیم.دسیمال آن تبدیل می 

 ها را به سه قسمت دسته بندی نمایید.بیت مرحله یک:

 دهد. یا آخرین بیت سمت چپ علامت عدد را نشان می  31بیت  •

 باشد.می Exponentقسمت  3۰تا  23های بیت •

 باشد. می  Mantissaقسمت   22تا  ۰بیت های  •

 بیت علامت را در نظر بگیرید.  مرحله دو:

  ۰باشد. از آنجایی که بیت علامت  باشد عدد مثبت میباشد عدد منفی و اگر صفر    1اگر بیت علامت  
 است پس علامت عدد مورد نظر مثبت خواهد بود. 

 را در نظر گرفته و معادل دسیمال آن را حساب نمایید.  Exponentقسمت  مرحله سه: 

حاصل    131باشد که اگر آن را به دسیمال تبدیل نماییم عدد  "  می10000011عدد "   3۰تا    23های  بیت
 شود. می 

 تبدیل کنید. 1۰را به مبنای  Mantissaقسمت  مرحله چهار: 

 باشد بنابراین: " می10000010000000000000000عدد " Mantissaقسمت 
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"𝟎. 𝟏𝟎𝟎𝟎𝟎𝟎𝟏𝟎𝟎𝟎𝟎𝟎𝟎𝟎𝟎𝟎𝟎𝟎𝟎𝟎𝟎𝟎𝟎"𝒃𝒊𝒏 = 𝟏 × 𝟐−𝟏 + 𝟎 × 𝟐−𝟐 +  𝟎 × 𝟐−𝟑 +  𝟎 × 𝟐−𝟒 +  𝟎 ×

𝟐−𝟓 +  𝟎 × 𝟐−𝟔 +  𝟏 × 𝟐−𝟕 = 𝟎. 𝟓𝟎𝟕𝟖𝟏𝟐𝟓   

 با استفاده از رابطه زیر معادل دسیمال را محاسبه کنید.  مرحله پنج:

(−𝟏)𝑺𝒊𝒈𝒏 𝒃𝒊𝒕 × (𝟏 + 𝑴𝒂𝒏𝒕𝒊𝒔𝒔𝒂) × 𝟐(𝑬𝒙𝒑𝒐𝒏𝒆𝒏𝒕−𝒃𝒊𝒂𝒔) = (−𝟏)𝟎 × (𝟏 + 𝟎. 𝟓𝟎𝟕𝟖𝟏𝟐𝟓) ×

𝟐(𝟏𝟑𝟏−𝟏𝟐𝟕) = 𝟐𝟒. 𝟏𝟐𝟓   

  CRCتئوری محاسبه بایت _ 4_9
جهت تشخیص خطا در فریم ارسالی یا دریافتی استفاده    CRCها به صورت دیجیتال از  در انتقال داده

است. این بایت به انتهای فریم متصل   استفاده شده  CRCاز یک بایت    AMD60در سرو درایور    شود.می 
های  الگوریتم  دهد.  یصکند تا خطای احتمالی رخ داده در فریم را تشخ کمک می کننده  شده و به دریافت 

استفاده شده   CRC-8از الگوریتم    AMD60  وجود دارند که در سرو درایور  CRCمختلفی برای محاسبه  
  XORعملکرد  نحوه  شود.  می  XORای از پیش تعیین شده  است. در این الگوریتم فریم در یک چند جمله

 نمایش داده شده است.  5-9 جدول در 

XOR 0 1 

0 0 1 

1 1 0 

 XORعملگرد  :5-9 جدول

 باشد. به صورت زیر می CRCای مورد استفاده برای محاسب بایت چند جمله

 𝒙𝟖 + 𝒙𝟒 + 𝒙𝟑 + 𝒙𝟐 + 𝟏 

باید آن را به صورت باینری نمایش دهیم.   CRCبایت    های فوق جهت محاسببرای استفاده از چند جمله
در نظر  در نمایش باینری هر توانی که وجود دارد معادل یک و هر توانی که وجود ندارد معادل صفر  

توسط    CRCایجاد بایت  برای   باشد.می   ”0b100011101“  عدد   ای فوقنمایش باینری چند جمله  .ریمیگ می 
 : را انجام دهیدزیر  مراحل CRC-8الگوریتم 

 بیت صفر به انتهای فریم اضافه کنید.  ۸ابتدا  •

از فریم ورودی در یک راستا قرار    1ای را با اولین  در چند جمله  1در هر مرحله اولین    3۷مطابق شکل •
 رو انجام دهید.  XORدهید و عملیاد 

 از فریم ورودی خارج شود.   XORایی ادامه دهید که حاصل عملیات را تا ج •
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  CRCهای صفر اضافه شده به فریم در ابتدای کار همان بایت  هشت بیت زیر بیت  3۷مطابق شکل •
   باشد.می 0x76باشند. که در این مثال عدد می 

به صورت مرحله به مرحله نمایش داده    CRC-8توسط الگوریتم    CRCمراحل محاسبه بایت    13-9  شکلدر  
 شده است. 

Example for two bytes input data {0x01, 0x02} with polynomial “0b100011101” 

         Calculated CRC: “0x76” or “0b01110110” 

0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

       1 0 0 0 1 1 1 0 1         

----------------------------------------------------XOR-------------------------------------------------------- 

       0 0 0 0 1 1 1 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 

           1 0 0 0 1 1 1 0 1     

----------------------------------------------------XOR-------------------------------------------------------- 

           0 1 1 1 0 1 1 0 1 0 0 0 0 

            1 0 0 0 1 1 1 0 1    

----------------------------------------------------XOR-------------------------------------------------------- 

            0 1 1 0 0 0 1 1 1 0 0 0 

             1 0 0 0 1 1 1 0 1   

----------------------------------------------------XOR-------------------------------------------------------- 

             0 1 0 0 1 0 0 1 1 0 0 

              1 0 0 0 1 1 1 0 1  

----------------------------------------------------XOR-------------------------------------------------------- 

              0 0 0 1 1 1 0 1 1 0 

 CRC -8توسط روش  CRCمحاسب بایت  : 13-9 شکل
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 Cدر زبان  ”0b100011101“ای با چند جمله CRC-8توسط الگوریتم  CRCهمچنین جهت محاسبه بایت 
 توانید از کد زیر استفاده نمایید. می 

 

 در یک فریم  CRCجهت محاسبه  Cکد زبان  :14-9 شکل

 آنلاینهای توسط مبدل CRCمحاسبه بایت _ 5_9
های آنلاین یکی از این مبدل .  استهای آنلاین  استفاده از مبدل   CRCترین راه جهت محاسبه بایت  آسان

به عنوان مثال فرض کنید بخواهیم سرعت موتور را در مد کنترل سرعت بر روی   باشد.می GHSIسایت 
 دور بر دقیقه تنظیم کنیم.  1۶۰۰

توانیم از مبدل آنلاین معرفی  تبدیل کنیم که می  IEEE754را به صورت استاندارد    1۶۰۰ا باید عدد  ابتد
به    0x03های قبل استفاده کنیم. سپس مطابق جدول دستورات سرو درایور باید از فرمان  شده در بخش

 ر خواهد بود: . فریم ارسالی به شکل زیکنیممنظور تنظیم سرعت موتور برحسب دور بر دقیقه استفاده 

FFFF0003 44C80000FE (CRC) 
  ”0b100011101“جمله   چند   15-9 شکلمحاسبه شود. ابتدا مطابق    CRCدر فریم فوق باید مقدار بایت  

را وارد نموده و در نهایت   CRCبایت قبل از    ۹را در قسمت مشخص شده وارد نمایید سپس تمامی  
 محاسبه شود. CRCرا بزنید تا بایت  Calculateدکمه 

http://www.ghsi.de/pages/subpages/Online%20CRC%20Calculation/index.php?Polynom=100011101&Message=FFFF00034040000040400000EF
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 توسط مبدل آنلاین   CRCمحاسبه بایت   :15-9 شکل

 

باشد. بنابراین فریم ارسالی باید  می  0x91عدد    CRCکنید مقدار  مشاهده می  15-9  شکلهمانطور که در  
 به صورت زیر باشد: 

FFFF0003 44C80000FE91  
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 نمونه مثال فرامین و دستورات نوشتنی و خواندنی_ 6_9

 اندازی سریع سرو درایور آورده شده است. چند نمونه فرمان به منظور راه 6-9 جدول در 

 فریم دریافتی  فریم ارسالی  فرمان 
 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF000A41C00000FE9E ولت  24تنظیم حداکثر ولتاژ تغذیه روی  

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF000A42100000FEA4 ولت  3۶تنظیم حداکثر ولتاژ تغذیه روی  

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF000A42400000FE15 ولت 4۸تنظیم حداکثر ولتاژ تغذیه روی  

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF000A42700000FE7A ولت ۶۰تنظیم حداکثر ولتاژ تغذیه روی  

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF000A42900000FE91 ولت ۷2تنظیم حداکثر ولتاژ تغذیه روی  

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF000A42B40000EF45 ولت  ۹۰تنظیم حداکثر ولتاژ تغذیه روی  

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF000A43160000EF77 ولت 15۰تنظیم حداکثر ولتاژ تغذیه روی 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF001240A00000FE34 5کنترلر ولتاژ روی   تناسبیتنظیم ضریب 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF001341C80000FE5A 25تنظیم ضریب انتگرالگیر کنترلر ولتاژ روی 
 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF001040A00000FEB8 5تنظیم شتاب مثبت در حالت حلقه بسته بر روی 
 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF001140A00000FEFE 5تنظیم شتاب منفی در حالت حلقه بسته بر روی 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF00103A03126FFE49 ۰۰۰5/۰تنظیم شتاب مثبت در حالت حلقه بسته برروی  
 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF00113A03126FFE0F ۰۰۰5/۰تنظیم شتاب منفی در حالت حلقه بسته برروی 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF000140400000FE01 ولت 3تنظیم ولتاژ روی 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF000100000000FE0A ولت ۰ یتنظیم ولتاژ رو

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF0001C0400000FE22 ولت  -3تنظیم ولتاژ روی 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF000141200000FEB5 ولت 1۰تنظیم ولتاژ روی 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF0001C1200000FE96 ولت -1۰تنظیم ولتاژ روی 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF000141A00000FE80 ولت 2۰تنظیم ولتاژ روی 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF0001C1A00000FEA3 ولت -2۰تنظیم ولتاژ روی 
 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF000E3C75C28FFEC3 ۰15/۰تنظیم شتاب مثبت در حالت حلقه باز بر روی 
 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF000F3C75C28FFE85 ۰15/۰تنظیم شتاب منفی در حالت حلقه باز بر روی 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF000E40000000FE50 2تنظیم شتاب مثبت در حالت حلقه باز بر روی 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF000F40000000FE16 2تنظیم شتاب منفی در حالت حلقه باز بر روی 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF000B40E00000FEF8 آمپر ۷تنظیم لیمیت کنترلر جریان بر روی 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF000941000000FEF5 ۸روی  تنظیم ضریب کالیبراسیون تاکو ژنراتور بر

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF000940C00000FE3E ۶تنظیم ضریب کالیبراسیون تاکو ژنراتور بر روی  

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF000940800000FEAA 4تنظیم ضریب کالیبراسیون تاکو ژنراتور بر روی  
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تنظیم ضریب تناسبی کنترلر سرعت مبتنی با  
 2/۰انکودر افزایشی روی 

FFFF00183E4CCCCDFE9F  فریم تصدیق(Acknowledgement) 

انتگرالگیر کنترلر سرعت مبتنی با تنظیم ضریب 
 2انکودر افزایشی روی 

FFFF001940000000FE8B  فریم تصدیق(Acknowledgement) 

تنظیم ضریب تناسبی کنترلر سرعت مبتنی با  
 2۰تاکو ژنراتور روی 

FFFF001641A00000FE5B  فریم تصدیق(Acknowledgement) 

تنظیم ضریب انتگرالگیر کنترلر سرعت مبتنی با 
 1تاکو ژنراتور روی 

FFFF00173F800000FEF1  فریم تصدیق(Acknowledgement) 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF001441200000FEE2 1۰تنظیم ضریب تناسبی کنترلر جریان دستی روی 
 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF001542B40000FE44 ۹۰تنظیم ضریب انتگرالگیر کنترلر جریان دستی روی 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF000240400000FECB آمپر  3تنظیم جریان سیم پیچ موتور روی 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF000200000000FEC0 آمپر  ۰تنظیم جریان سیم پیچ موتور روی 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF0002C0400000FEE8 آمپر  -3موتور روی تنظیم جریان سیم پیچ 

 فرمان ارسال ولتاژ خط تغذیه)ولتاژ باس(
FFFF003000000000FE70 

FFFF003041A2D5D3FEAF 

 ولت(  35/2۰)معادل با 
فرمان ارسال ولتاژ ترمینال موتور)ولتاژ دو سر  

 موتور،ولتاژ خروجی درایور( 
FFFF003100000000FE36 

FFFF003140F4D93CFEA4 

 ولت(  ۶5/۷)معادل 

 فرمان ارسال جریان سیم پیچ موتور
FFFF003200000000FEFC 

FFFF00323FFD9B26FEB6 

 آمپر( ۹۸/1)معادل 
 فرمان ارسال تعداد پالس انکودر افزایشی 

FFFF003300000000FEBA 
FFFF0033C5835000FE2E 

 ( -42۰2)معادل 
 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF000442340000FE23 درجه   45تنظیم موقعیت موتور روی  

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF000400000000FE49 درجه  ۰تنظیم موقعیت موتور روی 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF0004C2340000FE00 درجه   -45تنظیم موقعیت موتور روی  

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF000443E10000FE1E درجه   45۰تنظیم موقعیت موتور روی  

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF0004C3E10000FE3D درجه  - 45۰تنظیم موقعیت موتور روی  

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF0004458CA000FE1E درجه  45۰۰تنظیم موقعیت موتور روی  

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF0004C58CA000FE3D درجه  -45۰۰تنظیم موقعیت موتور روی  

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF002C00000000FE6B فرمان فعال کردن ورودی آنالوگ  

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF002C3F800000FE0D فرمان غیر فعال کردن ورودی آنالوگ

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF002D00000000FE2D فرمان فعال کردن ورودی پالس  

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF002D3F800000FE4B فرمان غیر فعال کردن ورودی پالس 
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فرمان قفل شدن شفت موتور در مد کنترل  
نی بر تاکو ژنراتور با استفاده از مد سرعت مبت

 کنترل موقعیت مبتنی بر انکودر مطلق  

FFFF000840000000FED9  فریم تصدیق(Acknowledgement) 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF00F400000000FE85 تنظیم آفست سنسور ولتاژ

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF00F600000000FE09 تنظیم آفست سنسور جریان

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF00F800000000FE8A تنظیم آفست تاکو ژنراتور دی سی
 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF0024461C4000FE08 1۰۰۰۰تنظیم تعداد پالس بر دور انکودر افزایشی روی 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF0024459C4000FE83 5۰۰۰دور انکودر افزایشی روی تنظیم تعداد پالس بر 
 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF0024451C4000FEB6 25۰۰تنظیم تعداد پالس بر دور انکودر افزایشی روی 
 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF0024447A0000FE0B 1۰۰۰تنظیم تعداد پالس بر دور انکودر افزایشی روی 
 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF002442C80000FE17 1۰۰تنظیم تعداد پالس بر دور انکودر افزایشی روی 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق  FFFF005D00000000FE41 پیچ شناسایی شده فرمان ارسال مقاومت سیم

 نمونه مثال فرامین نوشتنی و خواندنی: 6-9 جدول

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 AMD60 | DC Motor Servo Driver     راهنمای کاربری 
 

60 
www.robotmakers.ir  © 2021 Robot Makers. All Right Reserved. 

 

 AMD60سرو درایور  شروع کار با _ 1۰

 اید. های قبلی را با دقت مطالعه کردهبرای شروع کار با سرو درایور مطمئن شوید که بخش

 راه اندازی سریع سرو درایور _ 1_10

آورده    USBدر این قسمت دو روش راه اندازی سریع سرو درایور از طریق پتانسیومتر و از طریق کابل  
 شده است. 

 با پتانسیومتر  راه اندازی سریع سرو درایور_ 1_1_10

 حداقل سیم کشی لازم جهت راه اندازی سرو درایور را برقرار نمایید.  1-10 شکلابتدا مطابق : 1مرحله

 
 : حداقل سیم کشی لازم جهت راه اندازی سرو درایور 1-10  شکل
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متناسب با جریان مصرفی موتور استفاده کنید. به عنوان مثال چنانچه جریان  حتما از فیوز   
آمپر در ورودی درایور قرار دهید. در غیر این صورت    25آمپر است یک فیوز    2۰نامی موتور  

از جریان قابل تحمل خود جریان بکشد به موتور و سرو درایور آسیب   اگر موتور بیشتر 
 جدی وارد خواهد شد. 

 

سوئیچ قطع و وصل تغذیه در حالت قطع باشد. همچنین    1-10  شکل دقت کنید که مطابق   
در ابتدای رنج قرار گیرد. ممکن است ولوم در انتهای رنج باشد  تا  را بچرخانید  خارجی  ولوم  

متر اندازه بگیرید و اگر خروجی روی ماکزیمم   ولتتوانید خروجی سر وسط ولوم را با  که می
 . ولوم را در جهت خلاف تا انتها بچرخانید تا خروجی ولتاژ سر وسط صفر شود  بودولتاژ 

 

قرار دهید تا درایور در مد حلقه باز   OFFدیپ سوئیچ شماره یک را در حالت  2-10 شکلمطابق : 2مرحله
 .تنظیم شود 2-10 شکلنیز مشابه   اهیت سایر دیپ سوئیچعقرار گیرد. موق

 
 انتخاب مد حلقه باز  :2-10 شکل

به محض وصل کردن تغذیه یک    سوئیچ قطع و وصل تغذیه را وصل نمایید.  1-10  شکلمطابق  :  3مرحله
های مقابل سرو    LED  2-5  شکلباشد روشن خواهد شد. همچنین مطابق  عدد چراغ که داخل درایور می 

 میلی ثانیه از هم شروع به چشمک زدن خواهند کرد.   1۰۰ زمانی درایور با فاصله

آمپر و شتاب حداقلی پیش فرض   15با لیمیت جریان  سرو درایور  : اکنون با چرخاندن پتانسیومتر  4مرحله
 . ه اندازی موتور خواهد کردشروع به را 

را    ۶دیپ سوئیچ شماره  2-7  شکلبه منظور تغییر لیمیت جریان مطابق    .تغییر لیمیت جریان:  5مرحله
دیپ  لیمیت جریان مد نظر خود را تنظیم کرده و مجدد    3-7  شکلقرار داده و باتوجه به    ONدر حالت  

قرار داده تا مقدار تنظیم شده برروی حافظه طولانی مدت سرو درایور   OFFرا در حالت    ۶سوئیچ شماره
   ذخیره گردد.

 خطر
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قرار    ONرا در حالت    ۶تغییر شتاب موتور دیپ سوئیچ شمارهبه منظور  تغییر شتاب سرو درایور.  :  6مرحله
های ساعت میزان شتاب موتور را  در جهت عقربه  ACC.rampبا چرخاندن ولوم    3-10  شکلداده و مطابق  
برگردانید تا میزان شتاب   OFFرا به حالت    ۶پس تنظیم شتاب مجدد دیپ سوئیچ شماره  کاهش دهید. 

 ر ذخیره گردد. تنظیم شده در حافظه طولانی مدت سرو درایو

 
 به منظور کاهش شتاب موتور ACC.ramp: جهت چرخش پتانسیومتر 3-10  شکل

 

میزان شتاب موتور   3-10  شکلهای ساعت مطابق  در جهت عقربه  ACC.rampبا چرخاندن ولوم   
کاهش می یابد. به عبارتی موتور دیرتر و با یک نرخ افزایش سرعت کمتر، به سرعت تنظیم 

 شده خواهد رسید. 
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 USBراه اندازی سریع سرو درایور از طریق پروتکل _ 2_1_10
های  باید از یکی از نرم افزارهای انتقال داده USBاندازی سریع سرو درایور از طریق پروتکل به منظور راه

راه برای  کنید.  استفاده  درایور  سریال  درایور    MDC20اندازی  افزار هرکولس   MHD4830و سرو  نرم  از 
استفاده    APIل کروم  گ قصد داریم از یک گو   AMD60اندازی سرو درایور  ی برای راهایم. ولاستفاده کرده

 Launchشده روی دکمه    کلیک کنید. سپس در لینک باز  لینکبر روی این    APIجهت لانچ شدن این    کنیم.

app  کلیک کرده تاAPI .برای لانچ شدن  باز شودAPI  حتما باید از گوگل کروم استفاده کنید. محیطAPI 
 باشد.می  43همانند شکل

اندازی سرو درایور را برقرار نمایید. چون  حداقل سیم کشی لازم جهت راه 1-10 شکلابتدا مطابق : 1مرحله
 سرو درایور را کنترل نماییم نیازی به اتصال پتانسیومتر خارجی نیست.   USBخواهیم از طریق پروتکل  می 

قرار دهید تا درایور در مد حلقه باز   OFFدیپ سوئیچ شماره یک را در حالت   2-10 شکل: مطابق 2مرحله
 تنظیم شود. 2-10 شکلها نیز مشابه  قرار گیرد. موقعیت سایر دیپ سوئیچ

سوئیچ قطع و وصل تغذیه را وصل نمایید. به محض وصل کردن تغذیه یک   1-10  شکلمطابق  :  3مرحله
های مقابل سرو    LED  2-5  شکل  باشد روشن خواهد شد. همچنین مطابق عدد چراغ که داخل درایور می 

 میلی ثانیه از هم شروع به چشمک زدن خواهند کرد.   1۰۰درایور با فاصله زمانی 

 

https://chrome.google.com/webstore/detail/awesome-terminal/kleldcepbkgbdfacicjceenddjjklpof?hl=en
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 استفاده شده برای ارتباط دیجیتال با سرو درایور  APIمحیط کاربری گوگل کروم  :4-10 شکل
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کامپیوتر    Device Managerسپس به  به کامپیوتر متصل نمایید.    USBدرایور را از طریق کابل  :  4مرحله
باید سرو درایور به عنوان یک پورت مجازی توسط    5-10 شکلها را چک کنید. مطابق رفته و قسمت پورت

 کامپیوتر شناخته شود. 

 
 : شناخت سرو درایور توسط کامپیوتر5-10  شکل

 

سرو درایور توسط کامپیوتر شناخته شود تا بتوان با آن به    5-10  شکلحتما بایستی مطابق   
ه در در قسمت مشخص شد  درستی ارتباط برقرار کرد. اگر هرگونه علامت تعجب زرد رنگ

بینید می  5-10  شکلنمایان شود و یا پورت مجازی به صورتی دیگر غیر از آنچه در    5-10  شکل
 ه را نصب نمایید.  شود باید درایورهای مربوط ظاهر 

 

  وارد نمایید.  Port Settingsها را در قسمت  شماره پورت و نرخ ارسال داده  6-10  شکلمطابق  :  5مرحله
کلیک کنید.    Connectسپس روی دکمه  باشد.  بیت در ثانیه می  5۷۶۰۰نرخ ارسال پیش فرض سرو درایور  

پذ صورت  درستی  به  اتصال  که  صورتی  رنگ  در  سبز  پیغام  باشد  دکمه    Connection openیرفته  زیر 
Connect .نمایان خواهد شد 
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 اتصال به سرو درایور و ارسال فرمان سرعت و دریافت فریم تصدیق :6-10 شکل
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ولت در مد حلقه باز    1۰ترمینال موتور را بر روی    فرض کنید بخواهیم ولتاژ  : ارسال فرمان سرعت.6مرحله
 باید فریم زیر برای سرو درایور ارسال شود.  6-9 جدول تنظیم نماییم. مطابق 

FFFF000141200000FEB5 
وارد نمایید. توجه نمایید که حتما بین هر بایت    User Input  در در کا  6-10  شکلمطابق  ریم بالا را  باید ف

سپس بر    یک فاصله قرار دهید. در غیر این صورت تنها بایت اول برای سرو درایور ارسال خواهد شد. 
کلیک نمایید تا فریم برای سرو درایور ارسال شود. در صورتی که ارسال صورت پذیرد،    TXروی دکمه  

< قابل مشاهده خواهد بود. همچنین در صورتی که فریم ارسالی  فریم ارسالی در قسمت >فریم ارسالی
به درستی و بدون نقص توسط سرو درایور دریافت گردد یک فریم تصدیق از سمت سرو درایور ارسال  

 خواهد شد که در قسمت >فریم دریافتی)تصدیق(< نمایش داده خواهد شد. 

 در مدهای کنترلی حلقه بسته سرو درایور  راه اندازی_ 2_10

اند از: مد کنترل ولتاژ، مد کنترل  باشد که عبارتدارای چهار مد کنترلی حلقه بسته می   AMD60سرو درایور  
هر یک از این مدها به صورت مجزا از طریق مد کنترل موقعیت.    و   جریان)گشتاور(، مد کنترل سرعت

ادامه به توضیح هریک   در  توانند فرمان بپذیرند.می   RS485و    USB  ،UARTورودی آنالوگ، ورودی پالس،  
 پردازیم. از این مدهای کنترلی حلقه بسته می

قبل از راه اندازی سرودرایور در هر یک از مدهای کنترلی حلقه بسته بهتر است به منظور   
ین  مهای سنسور ولتاژ، سنسور جریان و تاکو ژنراتور دی سی را طبق فراعملکرد بهتر آفست

 تنظیم نمایید.   1-9 جدول مندرج در 
 

 راه اندازی سرو درایور در مد کنترل ولتاژ _ 1_2_10

کنترل ولتاژ سرو درایور   را کنترل می  AMD60در مد  کند. این مد مناسب ولتاژ دو سر ترمینال موتور 
بطوریکه که با کاهش ولتاژ باتری به مرور زمان ولتاژ دو سر موتور  باشد های مبتنی بر باتری می سیستم

   ثابت خواهد ماند و موتور دچار افت سرعت نخواهد شد.

اندازی سرو درایور را برقرار نمایید. به عنوان مثلا چنانچه هدف  کشی لازم جهت راهابتدا سیم:  1مرحله
استفاده   3-8  شکلو    2-8  شکل،  1-8  شکلهای  توانید از مدارکنترل ولتاژ از طریق ولتاژ آنالوگ هست می

 5-8  شکلو یا    4-8  شکل  های خواهید از طریق پالس سرو درایور را کنترل کنید از مدارنمایید. اگر می
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توانید  باشد میمی  RS485و    USB  ،UARTبهره بگیرید. در نهایت اگر هدف کنترل سرو درایور از طریق  
به کنترلر مد نظر    8-8  شکلو    7-8  شکل،  6-8  شکلمدارهای  ها مطابق  سرو درایور را از طریق این پروتکل 

 وصل نمایید. 

قرار دهید تا درایور در مد حلقه    ONدیپ سوئیچ شماره یک را در حالت    7-10  شکلمطابق  :  2مرحله
قرار دهید تا مد کنترل    ONدر حالت  را    5و    4،  3،  2های شماره  بسته قرار گیرد. همچنین دیپ سوئیچ

 باشد.  OFFفعلا در وضعیت  ۶گردد. موقعیت دیپ سوئیچ شماره  انتخاب ولتاژ

 
 کنترل ولتاژانتخاب مد : 7-10 شکل

سوئیچ قطع و وصل تغذیه را وصل نمایید. به محض وصل کردن تغذیه یک عدد چراغ که  :  3مرحله
میلی    1۰۰های مقابل سرو درایور با فاصله زمانی    LEDباشد روشن خواهد شد. همچنین  داخل درایور می

 ثانیه از هم شروع به چشمک زدن خواهند کرد. 

درایور به دو طریق قابل تنظیم هستند. روش    پارامترهای سرو  تنظیم پارامترهای سرو درایور.:  4مرحله
ولتاژ کنترلر  ضرایب  و  شتاب  دستی  حالت  در  تنظیم  قابل  پارامترهای  پروتکل.  طریق  از  یا  و   دستی 

قرار دهید. سپس    ONرا در حالت    ۶رهبرای تنظیم پارامترها به صورت دستی دیپ سوئیچ شماباشند.  می 
روی یک   خروجی را بر  (  ولتاژUSB ،UART ،RS485اژ آنالوگ، پالس و  یا پروتکل)ابتدا با استفاده از ولت

سعی کنید   بر روی مقادیر مختلف  ولتاژ  قرار دادنو    Kiو    Kpعدد معین قرار دهید. سپس با تنظیم ولوم  
  تنظیم نماید. نیز  توانید شتاب موتور را  می   ACCبه یک عملکرد مطلوب برسید. همچنین با تنظیم ولوم  

در آخر    نشان داده شده است.  8-10  شکلجهت چرخش ولوم های تنظیمی به منظور افزایش پارامتر در  
روی حافظه طولانی مدت    خارج کنید تا پارامترهای تنظیم شده بر  ONرا از حالت    ۶دیپ سوئیچ شماره

 سرو درایور ذخیره شوند. 
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 های تنظیمی: جهت چرخش ولوم 8-10  شکل

 

در صورتی که ضرایب کنترلر ولتاژ را هم تنظیم نکنید باید سرو درایور عملکرد مطلوب را   
خروجی باشد. اما در صورت عدم عملکرد    داشته باشد و از همان اول قادر به کنترل ولتاژ

 ضرایب را تنظیم نمایید.    4مطولب مطابق مرحله

 

را از   1-9 جدول ور و سایر پارامترهای ذکر شده در که بخواهید ضرایب کنترلر ولتاژ، شتاب موتدر صورتی 
پروتکل  از  یکی  باید دیپ سوئیچ شماره  RS485و    USB  ،UARTهای  طریق  نمایید  در همان    ۶تنظیم 

بماند. بعد از ارسال پارامتر از طریق فریم دیجیتال، مقدار پارامتر در حافظه طولانی مدت  OFFوضعیت 
 باشد.سرو درایور ذخیره خواهد شد و نیازی به تنظیم مجدد آن با قطع برق نمی

 

 ل جریان( گشتاور)کنتر  راه اندازی سرو درایور در مد کنترل_ 2_2_10

تواند گشتاور  اعمالی از سمت موتور به بار  در مد کنترل گشتاور سرو درایور با کنترل جریان موتور می
ای که با قرار گرفتن موتور زیر بار)اعمال بار خارجی به شفت موتور(، متصل به آن را کنترل نماید. به گونه

مد کنترل گشتاور در سرو درایور   اعمال نخواهد کرد.موتور گشتاوری بیش از مقدار تعیین شده را به بار 
AMD60 باشد. به دو صورت خود تنظیم و تنظیم دستی قابل اجرا می 

 گشتاور خود تنظیم  راه اندازی سرو درایور در مد کنترل_ 1_2_2_10

 سی مغناطیس دائمپارامترهای الکتریکی موتور دی  AMD60ایور  رد  خودتنظیم سروگشتاور    کنترل   در مد
  ارا شناسایی کرده و باتوجه به آن ضرایب کنترلر جریان ر  شامل مقاومت و اندوکتانس سیم پیچ روتور 
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های خارجی و یا پروتکل نیازی به تنظیم دستی ضرایب از طریق ولوم  دیگر  ای کهکند به گونهتنظیم می 
اندازی سرو درایور در مد کنترل گشتاور خودتنظیم مراحل    باشد.نمی راه  انجام  برای  را به ترتیب  زیر 

 دهید.

 : ابتدا سیم کشی لازم جهت راه اندازی سرو درایور را برقرار نمایید. 1مرحله

را مطابق  موقعیت دیپ سوئیچ:  2مرحله  9-10  شکلتوجه نمایید که مطابق    قرار دهید.  9-10  شکلها 
 ته باشد. قرار داش OFFموقعیت دیپ سوئیچ شماره یک در حالت 

 
 انتخاب مد کنترل گشتاور خود تنظیم  :9-10 شکل

 : کلید وصل و قطع تغذیه سرو درایور را متصل نمایید.  3مرحله

. به محض  قرار دهید  ONپس از روشن شدن سرو درایور دیپ سوئیچ شماره یک را در حالت  :  4مرحله
حالت   در  یک  شماره  سوئیچ  دیپ  دادن  مدت    ONقرار  به  درایور  شناسایی    5سرو  به  شروع  ثانیه 

 .نمایدپارامترهای الکتریکی موتور می

درایور    سرو  بدنه  روی  بر  مکانیکی  لرزش  یک  شناسایی  فرآیند  حین  احساس  در  قابل 
 این لرزش جزئی از فرآیند شناسایی بوده پس نگران آن نباشید! باشد.می 

 

ی دیجیتال سرو  اهتوانید با اعمال ورودی آنالوگ و یا پالس و یا از طریق ارسال فریم : اکنون می5مرحله
 ل گشتاور استفاده کنید.  درایور را در مد کنتر 

  باشد.کنترل گشتاور خودتنظیم تنها شتاب موتور به صورت دستی قابل تنظیم می   در مد 
در  همچنین   مندرج  پارامترهای  پروتکل  1-9  جدولتمامی  طریق  و    USB  ،UARTهای  از 

RS485  باشند.قابل تنظیم می 

 

i 

 توجه

i 

 توجه
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 گشتاور تنظیم دستی راه اندازی سرو درایور در مد کنترل_ 2_2_2_10

  مد باید ضرایب کنترلر جریان را به صورت دستی تنظیم نمایید.در این 

 ابتدا سیم کشی لازم جهت راه اندازی سرو درایور را برقرار نمایید. : 1مرحله

 قرار دهید.   10-10 شکلها را مطابق : موقعیت دیپ سوئیچ2مرحله

 
 PIانتخاب مد کنترل گشتاور با تنظیم دستی ضرایب کنترلر   :10-10 شکل

 : کلید وصل و قطع تغذیه سرو درایور را متصل نمایید.  3مرحله

و قرار دادن    Kiو    Kpقرار دهید. سپس با تنظیم ولوم    ONرا در حالت    ۶دیپ سوئیچ شماره:  4مرحله
سعی کنید به یک عملکرد مطلوب برسید. همچنین با تنظیم ولوم    رفرنس جریان بر روی مقادیر مختلف

ACC   را از حالت    ۶توانید شتاب موتور را نیز تنظیم نماید. در آخر دیپ سوئیچ شماره میON    خارج کنید
 یره شوند.تا پارامترهای تنظیم شده بر روی حافظه طولانی مدت سرو درایور ذخ

 سرعت راه اندازی سرو درایور در مد کنترل _ 3_2_10

درایور   موتور می  AMD60سرو  سرعت  سنسور   بر  مبتنی  یا  و  سنسورلس  صورت  به  سی   تواند  دی 
کنترل    مغناطیس دائم مرا  در  بهد  نماید.  بر سنسور  مبتنی  کنترل دقیق سرعت    کنترل سرعت  منظور 

بایستی از یکی از سنسورهای تاکو ژنراتور دی سی، انکودر افزایشی و یا انکودر مطلق به منظور سنجش  
و کنترل سرعت موتور توسط سرو درایور استفاده کرد. منظور از کنترل سرعت این است که با تغییر بار  

با    اما در مد  متصل به شفت موتور سرعت ثابت خواهد ماند.  کنترل سرعت سنسورلس سرو درایور 
تخمین سرعت قادر است تحت شرایط نوسانات بار متصل به موتور سرعت    و  موتور  پارامترهای  شناسایی

 آن را ثابت نگه دارد. 

 کنترل سرعت سنسورلسراه اندازی سرو درایور در مد _ 1_3_2_10
 طبق مراحل زیر عمل نمایید. در مد کنترل سرعت سنسورلس  AMD60برای راه اندازی سرو درایور 

 : ابتدا سیم کشی لازم جهت راه اندازی سرو درایور را برقرار نمایید. 1مرحله
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 قرار دهید.   11-10 شکلها را مطابق : موقعیت دیپ سوئیچ2مرحله

 
 انتخاب مد کنترل سرعت سنسورلس :11-10 شکل

 تغذیه سرو درایور را متصل نمایید.   قطع و وصل: کلید 3مرحله

قرار دهید. به محض    ONپس از روشن شدن سرو درایور دیپ سوئیچ شماره یک را در حالت  :  4مرحله
حالت   در  یک  شماره  سوئیچ  دیپ  دادن  مدت    ONقرار  به  درایور  شناسایی    5سرو  به  شروع  ثانیه 

 نماید.پارامترهای الکتریکی موتور می

و قرار دادن   Kiو    Kpقرار دهید. سپس با تنظیم ولوم    ONرا در حالت    ۶دیپ سوئیچ شماره:  5مرحله
سعی کنید به یک عملکرد مطلوب برسید. همچنین با تنظیم ولوم    رفرنس سرعت بر روی مقادیر مختلف

ACC   را از حالت    ۶توانید شتاب موتور را نیز تنظیم نماید. در آخر دیپ سوئیچ شماره میON    خارج کنید
 .ر روی حافظه طولانی مدت سرو درایور ذخیره شوند تا پارامترهای تنظیم شده ب

 دی سی کنترل سرعت مبتنی بر تاکو ژنراتورراه اندازی سرو درایور در مد _ 2_3_2_10
اندازی سرو درایور در مد کنترل سرعت مبتنی بر تاکو ژنراتور دی سی ابتدا سرو درایور را در مد  برای راه

اندازی نموده و به درستی تنظیم نمایید. سپس به هرا  PIکنترل گشتاور با تنظیم دستی ضرایب کنترلر  
 اندازی در مد کنترل سرعت مبتنی بر تاکو ژنراتور مراحل زیر را انجام دهید.منظور راه

های  سیم  12-10  شکلمطابق    ابتدا سیم کشی لازم جهت راه اندازی سرو درایور را برقرار نمایید. :  1مرحله 
 اند.وصل شده +TACHOو  -TACHOهای  ژنراتور به ورودی تاکو
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 مبتنی بر تاکو ژنراتور دی سی اندازی سرو درایور در مد کنترل سرعت حداقل سیم کشی لازم جهت راه :12-10 شکل

 

 قرار دهید.   13-10 شکلها را مطابق : موقعیت دیپ سوئیچ2مرحله

 
 قرار دادن سرو درایور در مد کنترل سرعت مبتنی بر تاکو ژنراتو دی سی  :13-10 شکل

  PI: در صورتی که بعد از تنظیم سرو درایور در مد کنترل گشتاور با تنظیم دستی ضرایب کنترلر  3مرحله
   تغذیه سرو درایور را متصل نمایید. قطع و وصلاید کلید سرو درایور را خاموش کرده

را در ابتدای رنج قرار دهید)چرخش    Ki.gainو    ACC.ramp  ،Kp.gainموقعیت پتانسیومترهای  :  4مرحله
 Kpقرار دهید. سپس با تنظیم ولوم    ONرا در حالت    ۶های ساعت(. دیپ سوئیچ شمارهبر خلاف عقربه
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مختلف  Kiو   مقادیر  روی  بر  سرعت  رفرنس  دادن  قرار  برسید.    و  مطلوب  عملکرد  یک  به  کنید  سعی 
را   ۶ز تنظیم نماید. در آخر دیپ سوئیچ شمارهتوانید شتاب موتور را نیمی  ACCهمچنین با تنظیم ولوم 

 خارج کنید تا پارامترهای تنظیم شده بر روی حافظه طولانی مدت سرو درایور ذخیره شوند.  ONاز حالت  

 

 

های پایین  چنانچه از عملکرد سرودرایور در مد کنترل سرعت مبتنی بر تاکو ژنراتور در سرعت
های پایین مطابق توانید به منظور بهبود عملکرد در سرعترضایت کافی را نداشتید می 

برای این منظور به منظور تنظیم آفست تاکو ژنراتور استفاده کنید.  0xF8از فرمان  ۸جدول 
  USB  ،UARTشوید که موتور در حالت سکون قرار دارد سپس از طریق پروتکل  ابتدا مطمئن  

را ارسال نمایید تا آفست تاکو ژنراتور دی    FFFF00F800000000FE8Aفریم    RS485و یا  
 سی تنظیم گردد. 

 

فرمان    1-9  جدول مطابق    از  استفاده  ژنراتور  می  0x09با  تاکو  کالیبراسیون  توانید ضریب 
شود که مثلا به ازای اعمال ولتاژ  سی را تغییر دهید. از این فرمان زمانی استفاده می دی

درصد نتوانید تمامی رنج سرعتی موتور را    1۰۰ولت و یا اعمال پالس صفر تا    1۰تا    ۰آنالوگ  
 پوشش دهید.

 

 

 

 

 

 

 

i 

 توجه
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 کنترل سرعت مبتنی بر انکودر افزایشیراه اندازی سرو درایور در مد _ 3_3_2_1۰
اندازی سرو درایور در مد کنترل سرعت مبتنی بر انکودر افزایشی ابتدا سرو درایور را در مد کنترل  برای راه

اندازی نموده و به درستی تنظیم نمایید. سپس به منظور  راه  PIگشتاور با تنظیم دستی ضرایب کنترلر  
 انجام دهید. اندازی در مد کنترل سرعت مبتنی بر انکودر افزایشی مراحل زیر راراه

سیم:  1مرحله راهابتدا  جهت  لازم  افزایشی  کشی  انکودرهای  تغذیه  نمایید.  برقرار  را  سرودرایور  اندازی 
انکودر    اتصالو برای    14-10  شکلولت مطابق    5انکودر    اتصالباشد. برای  ولت می  24ولت و یا    5معمولا  

   عمل نمایید. 15-10 شکلولت مطابق  24

 
 ولت 5راه اندازی سرو درایور در مد کنترل سرعت مبتنی بر انکودر افزایشی  :14-10 شکل
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 ولت 24اندازی سرو درایور در مد کنترل سرعت مبتنی بر انکودر افزایشی : راه15-10  شکل

 قرار دهید.   16-10 شکلها را مطابق : موقعیت دیپ سوئیچ2مرحله

 
 قرار دادن سرو درایور در مد کنترل سرعت مبتنی بر انکودر افزایشی  :16-10 شکل

  PIدر صورتی که بعد از تنظیم سرو درایور در مد کنترل گشتاور با تنظیم دستی ضرایب کنترلر  :  3مرحله
   تغذیه سرو درایور را متصل نمایید. قطع و وصل اید کلیدسرو درایور را خاموش کرده

تعداد    0x24با استفاده از فرمان    1-9  جدول مطابق    RS485و یا    USB  ،UARTاز طریق پروتکل  :  4مرحله
تعداد پالس بر دور پیش فرض انکودر افزایشی در سرو    پالس بر دور انکودر افزایشی را تنظیم نمایید.

 باشد. پالس بر دور می  25۰۰درایور 
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را در ابتدای رنج قرار دهید)چرخش    Ki.gainو    ACC.ramp  ،Kp.gainموقعیت پتانسیومترهای  :  5مرحله
 Kpقرار دهید. سپس با تنظیم ولوم    ONرا در حالت    ۶های ساعت(. دیپ سوئیچ شمارهبر خلاف عقربه

مختلف  Kiو   مقادیر  روی  بر  سرعت  رفرنس  دادن  قرار  برسید.    و  مطلوب  عملکرد  یک  به  کنید  سعی 
را   ۶توانید شتاب موتور را نیز تنظیم نماید. در آخر دیپ سوئیچ شمارهمی  ACCهمچنین با تنظیم ولوم 

 خارج کنید تا پارامترهای تنظیم شده بر روی حافظه طولانی مدت سرو درایور ذخیره شوند.  ONاز حالت  

 کنترل سرعت مبتنی بر انکودر مطلق راه اندازی سرو درایور در مد _ 4_3_2_1۰
این مزیت بسیار مهم انکودر  قعیت خود را حفظ میبا قطع برق انکودر مطلق آدرس دقیق مو کند و 

پشتیبانی   SSIاز انکودر مطلق گری    AMD60سرودرایور  شود.  ت به انکودر افزایشی حساب می بمطلق نس 
در این پروتکل  شود.استفاده می   SSI  کند. در این نوع انکودرها برای ارسال موقعیت از پروتکل سریال می 

بلوگ  17-10  شکل ط کلاک به منظور ارسال دیتای موقعیت استفاده شده است.از یک خط دیتا و یک خ
 دهد. را نشان می SSIدیاگرام ساده شده پروتکل 

 
 SSIبلوگ دیاگرام پروتکل  :17-10 شکل

 

میکرو ثانیه یک قطار پالس   2۰۰باشد که سرو درایور هر  به این صورت می  SSIنحوه عملکرد پروتکل  
(Clockانکودر مطلق ارسال می برای  از پالس دیتای (  لبه  اولین  انکودر مطلق به محض دریافت  کند. 

شود که در سرو  دهد. دیتا موقعیت به صورت کد گری ارسال میقرار می  Dataموقعیت رو بر روی خط  
 جهت استفاده در لوپ کنترل سرعت و یا موقعیت آماده شود.   تاایی شده درایور رمزگش 

ق ابتدا سرو درایور را در مد کنترل  لاندازی سرو درایور در مد کنترل سرعت مبتنی بر انکودر مطبرای راه
اندازی نموده و به درستی تنظیم نمایید. سپس به منظور  راه  PIگشتاور با تنظیم دستی ضرایب کنترلر  

 اندازی در مد کنترل سرعت مبتنی بر انکودر مطلق مراحل زیر را انجام دهید. هرا
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اندازی سرودرایور را برقرار نمایید. تغذیه  کشی لازم جهت راهسیمحداقل    18-10  شکلمطابق  ابتدا  :  1مرحله
تواند به  باشد و با اعمال ولتاژ در این بازه انکودر میولت می  3۰تا    1۰از بازه  معمولا    مطلقانکودرهای  

   خوبی عمل نماید.

 
 SSIاندازی سرو درایور در مد کنترل سرعت مبتنی بر انکودر مطلق : راه18-10  شکل

 

پایه  18-10  شکلمطابق    درایوتنها  سرو  در  انکودرها  ورودی  سوکت  به  دیتا  و  کلاک  ر  های 
AMD60   های  توان سایر پایهاند. در صورت نیاز میمتصل شدهSET  ،STATUS    وDIR    را نیز

 متصل نمود. 
 

 

 

 

i 

 توجه
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 موقعیتراه اندازی سرو درایور در مد کنترل _ 4_2_10

لوپ کنترل موقعیت و سرعت باشد.  مد کنترل موقعیت می   4دارای    AMD60سرو درایور    5-7  شکلمطابق  
اندازی سرو درایور در  به منظور راه  از انکودر افزایشی و یا انکودر مطلق برقرار نمود.توان با استفاده  را می

 شکلهای کنترل جریان و سرعت را به ترتیب تنظیم نمود. مطابق  مد کنترل موقعیت ابتدا بایستی لوپ

 اند.های کنترلی به صورتی تو در تو یا آبشاری به یکدیگر متصل شدهحلقه AMD60در سرو درایور  10-19

 
 موقعیت در سرو درایور)ساختار آبشاری( : ساختار حلقه های کنترل گشتاور، سرعت و 19-10  شکل

 اندازی سرو درایور در مد کنترل موقعیت مراحل زیر را انجام دهید. جهت راه

به عنوان مثال فرض کنید هدف   درایور را برقرار نمایید.  اندازی سروکشی لازم جهت راه: ابتدا سیم1مرحله
 حلقهسی و  کنترل سرعت مبتنی بر تاکو ژنراتور دی  حلقهکنترل موقعیت با استفاده از انکودر مطلق با  

 خواهد بود.  20-10 شکلاندازی به صورت حداقل مدار جهت راه باشد.دستی می تنظیم کنترل جریان 

کلید قطع و وصل سرو درایور را در حالت وصل قرار داده تا سرو درایور روشن شود. پس از  :  2مرحله
میلی ثانیه شروع به چشمک    1۰۰با فاصله زمانی    2و    1های شماره    LEDروشن شدن سرو درایور باید  

 زدن نماییند.

و سپس    PIرلر  های قبل ابتدا حلقه کنترل جریان با تنظیم دستی ضرایب کنتبراساس قسمت:  3مرحله
 حلقه کنترل سرعت مبتنی بر تاکو ژنراتور دی سی را تنظیم نمایید.

انکودر مطلق مورد    Multiو    Singleدقت    0x26و    0x25با استفاده از فرماین    1-9  جدول مطابق با  :  4مرحله
 استفاده را تنظیم نمایید. 
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 موقعیت با انکودر مطلق با حلقه کنترل سرعت مبتنی با تاکو ژنراتوراندازی سرو درایور در مد کنترل : راه20-10  شکل

در این مرحله بهتر است با استفاده از کلید قطع و وصل تغذیه سرو درایور را قطع و موقعیت :  5مرحله
 قرار داده و مجدد تغذیه سرو درایور را متصل نمایید. 21-10 شکلها رو مطابق  دیپ سوئیچ

 
قرار دادن سرو درایور در مد کنترل موقعیت با انکودر مطلق با حلقه کنترل سرعت مبتنی با تاکو ژنراتور دی سی   :21-10 شکل

 PIو حلقه کنترل جریان با تنظیم دستی ضرایب کنترلر 

 

را در ابتدای رنج قرار دهید)چرخش    Ki.gainو    ACC.ramp  ،Kp.gainموقعیت پتانسیومترهای  :  6مرحله
 Kpقرار دهید. سپس با تنظیم ولوم    ONرا در حالت    ۶ای ساعت(. دیپ سوئیچ شمارههبر خلاف عقربه

بر روی مقادیر مختلف  Kiو   قرار دادن رفرنس موقعیت  سعی کنید به یک عملکرد مطلوب برسید.    و 
را   ۶توانید شتاب موتور را نیز تنظیم نماید. در آخر دیپ سوئیچ شمارهمی  ACCهمچنین با تنظیم ولوم 

 خارج کنید تا پارامترهای تنظیم شده بر روی حافظه طولانی مدت سرو درایور ذخیره شوند.  ONالت  از ح
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