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سپاسگزاریم. این درایور در بهترین کیفیت ممکنه در کشور از خرید و اعتماد شما 

و پیشنهادات شما درباره این  انتقاداتجمهوری اسلامی ایران تولید شده است. مطمئنا 

این راهنما به طور خاص برای . کردیاری خواهد  بهترخدمات  ما را در ارائهمحصول 

 طراحی شده است.  MDC20درایور راهنمایی شما در زمینه عملکرد و ویژگی های 

 ابتدا اینجا را بخوانید
، همه اقدامات صحیح و ایمنقبل از استفاده از این درایور، برای اطمینان از استفاده  

 مطالعه فرمایید. احتیاطی این دفترچه راهنما را 

 است. ات پیش فرض درایوره بر اساس تنظیمتوضیحات این دفترچ 

این راهنما ممکن است با محصول واقعی تفاوت عکس ها و تصاویر به کار رفته در  

 داشته باشد. 

به سایت شرکت  اندازو کدهای نمونه راهدرایور  (GUI)برای دانلود رابط نرم افزاری 

 مراجعه کنید. 

 robotmakers.ir به نشانی برای دریافت آخرین نسخه راهنما به سایت شرکت 

 مراجعه کند. 

 

http://www.robotmakers.ir/
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 علائم راهنما

 
 مثال

 
 نکات، اطلاعات اضافی -توجه

 
  موقعیت هایی که ممکن است شما و دیگران صدمه ببینید. -هشدار

 
موقعیت هایی که ممکن است درایور و دیگر تجهیزات صدمه  -مراقب

 ببینید.

 

 

یور و راهنمای آن متعلق به شرکت بنیان تمام حقوق این درا -کپی رایت

ابزار هوشمند پارس بوده و هر گونه کپی برداری از آن خلاف قانون بوده 

 و پیگرد قانونی دارد. 
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 محتویات جعبه محصول 

 در ابتدا جعبه محصول را بازبینی کنید و مطمئن شوید اقلام زیر در آن موجود باشد:

 درایور به همراه هیت سینک 

 چه راهنمادفتر 

 سه عدد سوکت مادگی به همراه خارهای مربوطه برای درگاه سریال و انکودرها. 

 

 
o  ممکن است زم جانبی او هر گونه لو درایوراقلام ارائه شده همراه

 بسته به ناحیه ارائه دهنده سرویس متفاوت باشند. 

o  طراحی شده اند و  درایوراقلام ارائه شده فقط برای استفاده با این

 ممکن است با دستگاه های دیگر سازگار نباشد.

o  استفاده از لوازم جانبی تایید نشده ممکن است موجب عملکرد

شود که تحت پوشش ضمانت  درایورنادرست و مشکلاتی در کارکرد 

 نامه قرار نمی گیرد. 
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 مقدمه

 

 

 
  چیست؟ 20MDCدرایور  

دو  یک درایور با قابلیت کنترل حرکت و درایو 20MDC  حرکت درایور و کنترل کننده

محصولی پلتفرم، تولیدی شرکت دانش بنیان ربات   یک موتور پله ای یا موتور دی سی

پاسخگوی نیاز قشر عظیمی از کاربران می  ،فراوان هایسازان است. این درایور با قابلیت

 دهد.آن را نشان می های مختلفبخشنمایی از این درایور و  1شکل  .باشد

، ورودی هاکنید این درایور دارای ورودی تغذیه، خروجی موتورهمان طور که مشاهده می

های تنظیم دکمه ریست و سوئیچ 5V+، خروجی UART پروتکل،  USB، پورت هاانکودر

 باشد.مد کاری می
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 20MDCهای درایور بخش 

USB( درگاه  1

( سوئیچ مد کاری2

( جعبه فیوز درایور3

ذیه( ورودی تغ4

( کلید ریست5

6 )LED  های وضعیتUSB

USART( سوکت پروتکل 7

2( سوکت انکودر 8

1( سوکت انکودر 9

10 )LED تغذیه درایور

ولت 5( خروجی 11

1( خروجی موتور 12

MDC20: درایور 1شکل 2خروجی موتور ( 13
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 کدام است؟ 20MDCنقاط قوت درایور  

را از سایر محصولات موجود در بازار  MDC20از ویژگی های منحصر به فردی که درایور 

 توان به موارد زیر اشاره کرد:کند میمتمایز می

چون هم افزارهایییک درایور پلتفرم با قابلیت اتصال به نرم MDC20درایور  

MATLAB ،VISUAL STUDIO ،LABVIEW  و... می باشد و می توان با اتصال

 اندازی و کنترل کرد.آن را راه USBفقط یک کابل 

ترین موتورهای پرکاربرد به طوری که با در اختیار داشتن درایو دو دسته از مهم 

هدایت و کنترل ای را پله و یا یک موتور DCدو موتور این درایور قادر خواهید بود 

 کنید.

 .USBها فقط با یک کابل درایور و کنترل تمامی آن 100کردن تعداد امکان شبکه  

های گام به و وجود آموزشاندازی نرم افزاری شامل کدهای نمونه راه پشتیبانی 

  akers.irMobotRگام در سایت شرکت به نشانی 

 
 
 
  

http://www.robotmakers.ir/
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 باشد؟به چه صورت می 20MDCمشخصات درایور  

با و  ولت  36 تا  5.5 ای با ولتاژ بینیا یک موتور پله    DCردرایو و کنترل دو موتو 

کانال  آمپر برای هر 30 ایلحظه جریان دهی و آمپر  15 دائمی دهی جریان

 (.وات برای هر کانال خروجی 540خروجی)توان نامی 

اتصال  ،(Reverse Voltage Protection)جابجا زدن تغذیه بورد محافظت در برابر 

دمای ، آمپر با قرار دادن فیوز 15کشی بیش از ، جریان در خروجی موتورها کوتاه

 .زمین یاو  VCC  قطع ناگهانیبیش از حد، 

 .USB ستفاده از پورتقابلیت اتصال مستقیم به کامپیوتر با ا 

 بیت در ثانیه. 57600تا  300 سرعتها با ارسال و دریافت فرمان 

ها فقط با و کنترل تمامی آن عدد بورد به صورت همزمان 100 قابلیت شبکه شدن 

 . USBیک کابل 

 .)Standby( توان مصرفی فوق العاده پایین در حالت استراحت 

در دو مد کاری ساده  )Encoder Input( ری انکودشمارنده بیتی 32 ورودیدارای دو  

 (Quadrature)مرکبو 

 .رتباط با دیگر اجزای سیستم و کامپیوتربرای ا UART و USB هایپروتکلدارای  

 و امکان توقف نرم. کنترل تغییرات سرعتقابلیت تنظیم شتاب موتورها برای  
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های کنترل موتور)موقعیت، سرعت و شتاب( در نرم افزار قابلیت پیاده سازی الگوریتم 

 هدف.

 .ل تغییر ناگهانی جهت موتورها و افزایش طول عمر آنهامحافظت موتورها در مقاب 

برنامه های برنامه نویسی مختلف از جمله زبان اندازی نمونه به زباندارای کدهای راه  

 سایت شرکت)برای دسترسی به  MATLAB و همچنین نرافزار  #C++, C نویسی

 .مراجعه فرمایید(

زی مدارات متصل به درایور و همچنین انداولت یک آمپر برای راه 5دارای یک خروجی  

 .تغذیه فن در صورت نیاز
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 ارتباط با درایور 
 

 

 

 

 
 

 افزارهای مورد نیازنصب نرم 

 .نصب کنیدرا بر روی سیستم خود  FTDIدرایور  بایستی MDC20درایور برای ارتباط با 

درایور شناسایی  ،به کامپیوتر USB درگاهاتصال درایور از  ، در صورتپس از نصب درایور

شده و سپس تنظیمات درگاه شناخته شده از جمله نرخ ارسال اطلاعات را در کامپیوتر 

و کسب اطلاعات  FTDIمنطبق با درایور انجام دهید. )برای دریافت راهنمای نصب درایور 

ت شرکت خش مقالات آموزشی در سایدر ویندوز به ب USB درگاهبه تنظیمات  راجع

 مراجعه کنید(.
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  UARTپروتکل یا USB درگاهارتباط با درایور از طریق  

 

  USB درگاهارتباط با درایور از طریق 

ی کامپیوتر شود که قصد دارید درایور را به وسیلهاز این نوع ارتباط زمانی استفاده می

 .(2)شکل  و هدایت کنیدکنترل 

 

  UART پروتکلارتباط با درایور از طریق 

چنانچه بخواهید از طریق یک بورد کنترلی این درایور را کنترل کنید یا چندین درایور 

 توانید این کار را انجام دهید.   می UART پروتکلطریق را با یکدیگر شبکه کنید از 

 

 
به هنگام اتصال سوکت ها مراقب باشید، رساناهایی که در دست دارید، 

اصابت نکند، اتصال کوتاه در مدار درایور )پیچ گوشتی، سیم و ...( به بورد 

 باعث صدمات جدی به آن خواهد شد.
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UARTو  USBشماتیک اتصال  :2شکل 



13 

 DCدر حالت درایو دو موتور  MDC20کنترل 
 

 

 

 
 ی روشن کردن درایورنحوه 

 1اندازی کنید. مطابق شکل ولت راه 36تا  5.5توانید با ولتاژی از را می MDC20درایور 

توانید درایور را تغذیه کنید. سپس در صورتی که تغذیه بورد را از طریق ورودی توان می

در قسمت میانی بورد  1که مطابق شکل Power’s LEDدرست متصل کرده باشید چراغ 

 قرار دارد روشن خواهد شد. 

 

 
را جابجا  GND و VCC)  ی بورد را جابجا وصل کنیددر صورتی که تغذیه

مجهز به مدار محافظت در برابر جابجا  MDC20متصل کنید(، درایور 

 کند.زدن ولتاژ ورودی بوده و از صدمه دیدن بورد جلوگیری می
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همواره قبل از روشن کردن منبع تغذیه، از ولتاژ آن اطمینان حاصل 

 فرمایید)بخصوص منابع تغذیه متغیر که ممکن از قبلا بر روی ولتاژ

ولت ممکن  36تا  5.5دیگری تنظیم شده باشند(. ولتاژ خارج از محدوده 

 است به شما یا درایور صدمه وارد نماید.

 

 
مراقب باشید اشتباها، سیم های تغذیه بورد را به ترمینال خروجی درایور 

 متصل ننمایید. این اشتباه صدمات جدی به درایور وارد می نماید.

 

 انجام تنظیمات اولیه 

 بدین .تنظیمات اولیه را انجام دهید ابتدا برای استفاده از درایور در هر مد کاری بایستی 

هایی سوئیچ USBدر کنار سوکت  را متصل نمایید. USBکابل  و سپسمنظور تغذیه درایور 

به هنگام شبکه کردن  2و  1های سوئیچ اند که مد کاری را تعیین خواهند کرد.قرار گرفته

خواهید تنها یک بورد گیرند و در حالتی که میا یکدیگر مورد استفاده قرار میچند بورد ب

با توجه قرار داشته باشند.  ONکنترل کنید باید همواره در حالت  USBرا از طریق پورت 

قرار   OFFرا در حالت  3و سوئیچ  ONرا در حالت   4و  2و 1های سوئیچ ،3به شکل 

 .دهید
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 برای ورود به مد تنظیماتها : حالت سوئیچ3شکل

 دهد.را نشان می MDC20جدول زیر چهار مد عملیاتی درایور 
MDC20: مدهای عملیاتی درایور 1جدول

Operating ModeDIP Switch4DIP Switch3

DC ModeONON

Stepper ModeOFFON

Setting ModeON OFF 
Factory Reset ModeOFFOFF

( دکمه ریست که دقیقا Setting Mode) مد انجام تنظیماتبعد از قرار دادن درایور در 

بعد از ریست کردن بورد،  .ها قرار دارد را به مدت یک ثانیه فشار دهیددر پشت سوئیچ
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شود. قالب دستورات ارسالی برای درایور در این حالت  به درایور وارد مد تنظیمات می

 باشد.صورت زیر می

 
Encoder Mode Baud Rate Board Address 

  

و  USBهای ارتباطی از طریق پروتکل MDC20ی ارتباط با درایور از آنجایی که نحوه

UART های ها اطلاعات به صورت سریال در بستهباشد بنابراین در این نوع از پروتکلمی

معمولا یک یا دو بیت ها )در ارتباط سریال علاوه بر داده شوندبیتی منتقل می 8

گردند(.  بنابراین در قالب ها منتقل میهدبه همراه دا Parityو یک بیت  (Stop Bit)توقف

)هگزادسیمال( که حداکثر  16ها باید اعدادی در مبنای دستورات فوق هر یک از رشته

 0X32به صورت  16در مبنای  50به عنوان مثال عدد  کنند، باشند.بیت را اشغال می 8

 باشد:شود که فرم باینری آن به صورت زیر مینمایش داده می

 
0 1 0 0 1 1 0 0 

 

تواند می  20MDC  آنجا که هر بورداز  پردازیم.حال به توضیح قالب دستورات فوق می
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باید آدرس بورد مورد نظر خود را قبل از کار با آن  داشته باشد  99تا  0 یک آدرس از

 تنظیم کنید.

 

 
 می باشد. 0X00پیش فرض کارخانه  (Board Address)بوردآدرس 

 

بیت   57600تا  300تواند از می (Baud Rate)نرخ ارسال اطلاعات MDC20در درایور 

در ثانیه تنظیم گردد. برای این منظور متناظر با نرخ ارسال اطلاعات مورد نظر رشته 

 مربوطه طبق جدول زیر باید بعد از آدرس بورد  ارسال گردد.
 MDC20: نرخ ارسال اطلاعات در درایور 2جدول

 0X00 0X01 0X02 0X03 0X04 رشته ارسالی)هگزا دسیمال(

 300 600 1200 2400 4800 (bpsنرخ ارسال اطلاعات)

 
0X05 0X06 0X07 0X08 0X09 0X0A 
9600 14400 19200 38400 56000 57600 

 

 
باشد. همچنین در می 9600نرخ ارسال اطلاعات پیش فرض کارخانه 
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حالت فوق را شامل نشود نرخ ارسال  11صورتی که رشته ارسالی یکی از 

 گردد.تنظیم می 9600اطلاعات همان 
 

این  در .باشدمی ، مد انکودرDCآخرین رشته ارسالی مربوط به تنظیمات مد کاری موتور 

 درایور دو مد کاری برای شمارش پالس های انکودر وجود دارد:

جدا های خروجی از انکودر را پالس شمارش ساده: در این حالت درایور مد انکودر الف(

 بی تاثیر است(. ندهشمارجهت حرکت در شمارد ) میاز هم به صورت ساده 

: در این مد هر دو پالس خروجی انکودر به صورت Quadratureمد انکودر شمارش  ب(

است. الگوریتم های کنترلی این مد مناسب پیاده سازی د شد. مرکب شمرده خواه

 ایستی توجه کنید که انکودر شما بایستی دو سنسوره باشد. ب

 را نمایش می دهد: این مدها ، دستورات لازم برای فعال کردن3جدول 
 فعال کردن مد انکودر: 3جدول

0X00  شمارش سادهفعال کردن مد انکودر  

0X01  شمارش فعال کردن مد انکودرQuadrature 

 

 
 باشد.می 0X00مد عملیاتی انکودر پیش فرض کارخانه 



  19 

 
، نرخ ارسال  20خواهید آدرس بورد را به عنوان مثال فرض کنید می

قرار دهید. بنابراین  0X01و مد انکودر را در حالت  38400اطلاعات را 

 باید رشته زیر را ارسال نمایید:
0X14   0X08    0X01 

در  0X14رشته فوق  باید از چپ به راست ارسال گردد. توجه کنید که 

باشد. دقت شود که عبارت می 20عدد  16واقع همان معادل مبنای 

0X…  بوده که تنها  16ابتدای هر رشته بیان کننده عدد در مبنای در

 باشد و نباید ارسال گردد.یک نماد می

 
ها در آدرس بورد، نرخ ارسال اطلاعات و مد انکودر بعد از تنظیم آن

ی گیرند،  بدین معنا که با قطع تغذیهدرایور قرار می EEPROMی حافظه

 گردند. دیگر به مقادیر پیش فرض کارخانه برنمی MDC20بورد 

 

 
قرار  OFFرا در حالت  4و  3های سوئیچ 1در صورتی که مطابق جدول

داده و دکمه ریست را به مدت یک ثانیه فشار دهید آدرس بورد، نرخ 

که همان  0و  5،  0ارسال اطلاعات و مد انکودر به ترتیب به مقادیر 

 شوند.باشند،  برگردانده میتنظیمات پیش فرض کارخانه می
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 قرار دادن درایور در حالت کنترل دو موتور دی سی 

قرار داده  ONرا در حالت  4و  3های سوئیچ 1یه مطابق جدولبعد از انجام تنظیمات اول

 شوید. DCو دکمه ریست را به مدت یک ثانیه فشار دهید تا وارد مد کنترل موتور 

 

 
به طور کلی پس از هر بار تغییر مد عملیاتی برای ورود به آن مد باید 

 دکمه ریست را به مدت یک ثانیه فشار دهید.
 

 DCموتور  جدول دستورات 

 

 DC: جدول دستورات در حالت درایور دو یا یک موتور 4جدول

دستور 

 ارسالی

بایت تعداد 

 ارسالی

بایت تعداد 

 دریافتی
 توضیحات

0X64 3 

 

-- 

 

 تنظیم  سرعت موتور یک در جهت ساعت گرد

0X65 3 -- تنظیم  سرعت موتور دو در جهت  ساعت گرد 

0X66 3 -- جهت پاد ساعت  تنظیم  سرعت موتور یک در

 گرد
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 DC: جدول دستورات در حالت درایور دو یا یک موتور 4جدول

دستور 

 ارسالی

بایت تعداد 

 ارسالی

بایت تعداد 

 دریافتی
 توضیحات

0X67 3 --  تنظیم  سرعت موتور دو در جهت پاد ساعت

 گرد

0X68 2 --  شتاب موتورهاتنظیم 

0X69 2 4 موتور یک در مد  1دریافت مقدار انکودر کانال

 شمارش ساده

0X6A 2 4 موتور یک در مد  2در کانالدریافت مقدار انکو

 شمارش ساده

0X6B 2 4 موتور دو در مد  1کانالدر دریافت مقدار انکو

 شمارش ساده

0X6C 2 4 موتور دو در مد  2در کانالدریافت مقدار انکو

 شمارش ساده

0X6D 2 4 ار انکودر موتور یک در مد دریافت مقد

Quadrature 
0X6E 2 4 دار انکودر دریافت مق 

 Quadratureموتور دو در مد 
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 DC: جدول دستورات در حالت درایور دو یا یک موتور 4جدول

دستور 

 ارسالی

بایت تعداد 

 ارسالی

بایت تعداد 

 دریافتی
 توضیحات

0X6F 2 1 دریافت سرعت موتور اول 

0X70 2 1 دومدریافت سرعت موتور 

0X71 2 1 دریافت شتاب موتورها 

0X72 2 -  انکودرهاریست کردن مقدار 

0X73 2 1  مقدارID گردددرایور ارسال می 

0X74 2 - دریافت مدل بورد(MDC20) 

0X75 2 - دریافت مد انکودر 

0X76 2 - سوی بورد ارسال می  نرخ ارسال اطلاعات از

 گردد.

0X77 2 - دریافت نسخه نرم افزار بورد 

0X78 2 - دریافت تمامی اطاعات بورد 

 

باشند. ( می16)مبنای  در جدول فوق مقادیر ستون اول)آدرس دستور( هگزادسیمال

 .گرددبه ماهیت ارسال اطلاعات به صورت سریال برمی 16دلیل استفاده از مبنای 
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 تنظیم سرعت موتورها 

 باشد.سرعت موتورها به صورت زیر میقالب دستورات برای تنظیم 

 
MOTOR’S SPEED INSTRUCTION BOARD ADDRESS 

 

داشته باشد، اولین قدم  99تا  0تواند یک آدرس از می  MDC20بورد از آنجایی که هر 

برای آن در ابتدای هر  (Board Address)ارسال آدرس بورد ،برای شروع ارتباط با درایور

آدرس بورد در ابتدای دستورات در صورت  باشد. در واقع با ارسالدستور عملیاتی می

ایوری به دستورات عمل خواهد کرد که آدرسش با آدرس رشبکه بودن درایورها، آن د

 ارسالی یکسان باشد. 

( وجود INSTRUCTIONدو دستور) 4 برای تعیین جهت هر یک از موتورها مطابق جدول

-برای تعیین جهت موتور یک به ترتیب در جهت 0X66و  0X64دارد به طوری که اعداد 

برای تعیین جهت موتور دو به ترتیب  0X67و  0X65ساعت گرد و پادساعت گرد و اعداد 

 باشند.در جهت ساعت گرد و پاد ساعت گرد می

درایور مورد نظر  (INSTRUCTION) و دستور (Board Address) بعد از ارسال آدرس بورد

یک  MDC20ماند. سرعت هر یک از موتورها در درایور می منتظر دریافت سرعت  موتور
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 0(. عدد 0XFFتا  0X00باشد ) 255تا  0تواند یک عدد از سرعت نسبی است که می

متناظر با ماکزیمم سرعت موتور در جهت مورد نظر  255متناظر با سرعت صفر و عدد 

 باشد. می

 

 
با حداکثر  10خواهید که موتور یک بوردی با آدرس کنید که میفرض 

ای که باید سرعت در جهت ساعت گرد شروع به حرکت کند، رشته

 باشد.ارسال کنید مطابق زیر می
0X0A 0X64 0XFF 

ای از ی فوق از چپ به راست برای درایور یا شبکهبا ارسال رشته

باشد با می 10موتور یک بوردی که آدرس آن  MDC20درایورهای 

 .کندشروع به حرکت می 255سرعت 

 

به بخش مقالات  MATLABو  #Cهای برای مشاهده نمونه کدهای راه اندازی به زبان

  .مراجعه نمایید آموزشی در سایت شرکت
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 تنظیم شتاب موتورها 

تنظیم باشد. در تنظیم شتاب دیگر نیازی به موتورها پارامتری از لختی موتورها می بشتا

 MDC20ی هر یک از موتورها نیست و شتاب هر دو موتور در یک بورد شتاب جداگانه

شود. شتاب دار بودن حرکت موتورها باعث افزایش همزمان مساوی تنظیم می به طور

موتورها  شود چرا که از تغییر ناگهانی جریان درطول عمر محسوس موتورها و درایور می

 شود.می آنهاجلوگیری کرده و در دراز مدت باعث افزایش طول عمر 

در  چنین شتاب دار بودن حرکت موتورها علاوه بر افزایش طول عمر موتورها و درایورهم

خواهیم موتور تواند مفید واقع شود. به عنوان مثال در برخی از کاربردها میمواردی می

 Softرکت کرده و تدریجا به حداکثر سرعت خود برسد)از سرعت صفر کم کم شروع به ح

Startو یا برعکس می )(خواهیم موتور کم کم و تدریجا متوقف شودSoft Stop این .)

گردد، به یک میزان تنظیم می DCبوده که برای هر دو موتور  255تا  0پارامتر عددی بین 

  بیشترین میزان لختی( ) نموتور دارای کمترین شتاب ممک 0به طوری  که به ازای عدد 

کمترین میزان لختی( می باشد. میزان  ) موتور دارای بیشترین شتاب 255و به ازای عدد 

باشد. به عبارتی در بوده که به معنی کمترین لختی می 255شتاب پیش فرض درایور 

این حالت موتور در کمترین زمان ممکن سرعت می گیرد و هر چقدر میزان این عدد را 

 گیرد.)شتاب را کمتر کنیم( حرکت موتور نرم تر شده و دیرتر سرعت می دهیم کاهش
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Acceleration 0X68(Instruction) Board Address 

 

 
در جهت ساعت  16فرض کنید قصد داریم موتور یک درایوری با آدرس 

و موتور دو همان درایور درجهت پاد ساعت گرد با  40گرد با سرعت 

شروع به حرکت کنند. برای این منظور  250شتاب حداکثر سرعت و 

 باید رشته زیر را ارسال کنیم.
0X10   0X68   0XFA   0X10   0X64   0X28   0X10   0X66   0XFF 

به تنظیم  ( مربوط0X10  0X68  0XFAفوق سه بایت اول)ی در رشته

بایت دوم و سوم باشند. هم چنین سه شتاب موتورها به میزان سه می

ترتیب برای تنظیم سرعت موتور اول در جهت ساعت گرد به میزان به 

40(0X28)   و سرعت موتور دوم در جهت پاد ساعت گرد به میزان

255(0XFF) باشندمی. 

 

 
 )حداکثر شتاب یا کمترین لختی(. باشدمی 0XFFبورد شتاب پیش فرض 
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 دریافت مقادیر انکودرها 

کنید که ( مشاهده می4)جدول DCبا مراجعه به جدول دستورات در حالت کنترل موتور 

توانید مقادیر مربوط به انکودرها را دریافت نمایید می 0X6Eتا  0X69های با ارسال آدرس

حالت های انکودر در برای دریافت میزان پالس 0X6Cتا  0X69های به طوری که آدرس

 حالتهای انکودر در برای دریافت میزان پالس 0X6Eو  0X6Dهای و آدرس شمارش ساده

Quadrature باشند.   می 

 Quadratureدر صورتی که مد انکودر در حالت  MDC20ها در درایور شمارش پالس

شود. به عنوان مثال در صورتی که انکودری ( با دقت یک برابر انجام می0X01قرار گیرد)

به ازای چرخش یک  MDC20، درایور باشدپالس  500دقت نامی آن  در اختیار دارید که

 گرداند.  را برمی 500که انکودر به آن متصل است مقدار  فت موتوریدور ش

بیتی در نظر گرفته شده است که  32ای برای هر انکودر حافظه MDC20در درایور  

تواند   این  عدد  می  .بپردازد  انکودر های پالس شمارش   تواند در دو جهت  متفاوت  بهمی

ی چرخش در جهت ساعت اباشد. در واقع بر -2147483648تا  2147483648 بین

( و برای چرخش در جهت پاد ساعت گرد این عدد Incrementalگرد این عدد افزایشی)

 . است (Decrementedکاهشی)

هر پالس یک  در صورتی که موتور در جهت ساعت گرد بچرخد مقدار انکودر به ازای
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واحد افزایش و درصوتی که موتور در جهت پاد ساعت گرد بچرخد مقدار انکودر به ازای 

 یابد.هر پالس یک واحد کاهش می

Quadratureهای یک انکودر : شکل موج خروجی کانال4شکل

اعمال  MDC20هایی که به تنظیم گردد، شکل موج پالس 0X01در صورتی که مد انکودر 

درجه با  90به میزان  Bو  Aهای باشد که در آن کانالمی 4خواهند شد به صورت شکل 

یکدیگر اختلاف فاز دارند و از روی همین اختلاف فاز درایور جهت را تشخیص داده و  

اطلاعات بیشتر راجع به انکودر نماید)برای کسب اقدام به شمارش افزایشی یا کاهشی می

Quadrature قالب دستورات  ش مقالات آموزشی در سایت شرکت مراجعه نمایید(.به بخ

 باشد.درها به صورت زیر میوبرای دریافت مقادیر انک



  29 

Instruction Board Address 
 

هر یک از موتورها در دو برای  4مطابق جدولخواندن مقدار انکودر  (Instruction)دستور

 باشد.می 0X6Eتا  0X69از  Quadratureو شماره ساده مد 

 

 
اید ( تنظیم کردهQuadrature)مد  0X01اگر مد انکودر خود را در حالت 

  3بوردی با آدرس  توانید مقدار انکودر موتور یک با ارسال رشته زیر می

 دریافت نمایید. Quadratureرا در حالت شمارش 
0X03 0X6D 

 

از قبیل خواندن سرعت، شتاب، مدل بورد و...  4در سایر دستورات خواندنی در جدول 

 ی پشت سر هم از قبیل:باشد. در واقع سه مرحلهروال کار دقیقا مشابه می

 ارسال آدرس بورد 

 مورد نظر ارسال دستور 

 خواندن جواب ارسالی از درایور 

 باید در تمامی دستورات خواندنی انجام پذیرند.
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 در حالت درایو یک موتور MDC20کنترل 

 ایپله
 
 

 

 

 

 

 انجام تنظیمات اولیه 

ای مشابه قسمت تنظیمات در مد برای انجام تنظیمات مربوط به مد کاری موتور پله

ای به صورت حلقه عمل کنید با این تفاوت که چون کنترل موتورهای پله DCکاری موتور 

ی مربوط به باشد و رشتهها نمیانکودر در آن شود دیگر نیازی به استفاده ازباز انجام می

های مربوط تنظیم کنید. رشته 0X01و یا  0X00توانید هر یک از مقادیر مد انکودر را می

 باشند.می DCبه آدرس بورد و نرخ ارسال اطلاعات نیز مشابه مد کاری موتور 
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 ایقرار دادن درایور در حالت درایو یک موتور پله 

 ONرا در حالت  3و  2و 1های ای سوئیچرای ورود به مد کاری موتور پلهب 1مطابق جدول

قرار دهید. سپس دکمه ریست را به مدت یک ثانیه فشار  OFFرا در حالت  4و سوئیچ 

  ای شوید.دهید تا وارد مد کاری موتور پله

شود ها خارج میای برخلاف موتورهای دی سی که دو رشته سیم از آنموتورهای پله

باشند که دلیل آن به ساختار موتورهای رشته سیم خروجی می 8و یا   6، 5، 4شامل

ای به بخش مقالات )برای کسب اطلاعات راجع به ساختار موتورهای پله گرددای برمیپله

ی ای به دو دسته(. به طور خلاصه موتورهای پلهنماییدشرکت مراجعه  سایتآموزشی در 

ی راه اندازی در هر کدام متفاوت شوند که نحوهیم میمهم تک قطبی و دوقطبی تقس

 است.
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 ایموتور پلهت جدول دستورا 
 

 ای: جدول دستورات در مد عملیاتی موتور پله5جدول

دستور 

 ارسالی

بایت تعداد 

 ارسالی

بایت تعداد 

 دریافتی
 توضیحات

0XC9 3 - چرخش در جهت ساعت گرد 

0XCA 3 -  گردچرخش در جهت پاد ساعت 

0XCB 3 - اندازی راه: ایاندازی موتور پلهی راهتنظیم نحوه

 دوقطبی، موجی، کامل و یا نیم پله

0XCC 3 - فاصله  ،ایتنظیم سرعت چرخش موتور پله

 میکروثانیه بهمتوالی  یزمانی بین هر دو پله

0XCD 2 1 دریافت آدرس بورد 

0XCE 3 - تنظیم آدرس بورد 

0XCF 2   مدل بورددریافت 

0XD0 2  ایی راه اندازی موتور پلهدریافت نحوه 

0XD1 2 1 ایدریافت سرعت موتور پله 

0XD2 2  دریافت نسخه نرم افزار بورد 

0XD3 2 - دریافت تمامی اطلاعات بورد 
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 ایاندازی موتور پلهی راهتنظیم نحوه 

قطبی و دو قطبی تقسیم ای به دو دسته تک دانیم موتورهای پلههمان طور که می

اندازی موتورهای اندازی در هرکدام متفاوت است. همچنین راهی راهشوند که نحوهمی

تک قطبی نیز شامل سه روش راه اندازی موجی، راه اندازی کامل و راه اندازی نیم پله 

آن ی راه اندازی ای تنظیم نحوهباشد. بنابراین اولین قدم در راه اندازی موتور پلهمی

 باشد.می

 باشد:ای به صورت زیر میاندازی موتور پلهی راهقالب دستورات برای تنظیم نحوه 

 
Mode of Drive 0XCB(Instruction) Board Address 

 

ای اندازی موتور پلهروش راه 6به صورت جدول  of Drive  Modeیدر قالب فوق رشته

 کند:را مشخص می
 ایاندازی موتور  پلهراهی : جدول تنظیم نحوه6جدول

0X04 0X03 0X02 0X01 
Half Step 
Drive 

Full Step 
Drive 

Wave Drive Bipolar 
Drive 
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به صورت  99ای با آدرس اندازی موتور پلهی راهبرای تنظیم نحوه

 دوقطبی باید رشته زیر را ارسال نمایید:
0X63   0XCB   0X01 

 

 
ای، راه اندازی دوقطبی پیش فرض موتور پله اندازیی راهدر درایور نحوه

 .باشدمی

 

 

 قطبیای دوراه اندازی موتورهای پله 

ای دوقطبی دو سیم پیچ مجزا وجود دارد که انتهای هر یک از در استاتور موتورهای پله

اندازی این گونه از موتورها کمی ها به صورت دو رشته سیم از آن بیرون آمده است. راهآن

ای دوقطبی ای تک قطبی است چرا که در موتورهای پلهدشوارتر از موتورهای پله

که هر یک از  دهیم. توجه کنیدها را تغییر پیچمجبوریم جهت جریان عبوری از سیم

اندازی کرد. فرض توان با آرایش دوقطبی راهسیمه را می 8و یا   6،  5ای موتورهای پله

 :است  5شکل صورت به ای دوقطبی پلههای یک موتور پیچکنید سیم
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 ای دوقطبی: ساختار موتور پله5شکل

اندازی را به ی راهباید ابتدا نحوه 5 ای دوقطبی مطابق جدولاندازی موتور پلهبرای راه

 Cیک و سرهای  را به خروجی موتور Bو  Aصورت دوقطبی تنظیم کنید. سپس سرهای 

 را به خروجی موتور دو متصل کنید. Dو 

ی متوالی ای باید فاصله زمانی بین هر دو پلهی راه اندازی موتور پلهپس از تنظیم نحوه

قالب دستورات برای تنظیم سرعت موتور  5را مشخص کنید. برای این کار مطابق جدول
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 باشد: ای به صورت زیر میپله

 
Stepper’s Speed 0XCC(Instruction) Board Address 

 
ی متوالی را بر ی زمانی  بین هر دو پلهکه فاصله   Stepper’s Speedدر قالب فوق بایت 

میلی ثانیه   (0XFF) 255تا   (0X00)تواند از صفرکند میثانیه مشخص میحسب میلی

 تنظیم گردد. 

 

 
به میزان  50ای با آدرس به عنوان مثال برای تنظیم سرعت موتور پله

میلی ثانیه)فاصله زمانی بین هر دو پله متوالی( باید رشته زیر را  5

 ارسال نمایید:
0X32   0XCC   0X05 

 

 
میلی  3ی متوالی به طور پیش فرض ی زمانی بین هر دو پلهفاصله

 باشد.ثانیه می
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توانید با استفاده از قالب زیر دستورات حرکتی را برای موتور پس از تنظیم سرعت می

 ای مورد نظر ارسال کنید:پله

 
Board Address 0XC9/0XCA(Instruction) Stepper’s Step 

 

برای چرخش  0XCAبرای چرخش در جهت ساعت گرد و  0XC9در قالب دستورات فوق 

تعداد پله را مشخص  Stepper’s Stepباشد. هم چنین بایت در جهت پاد ساعت گرد می

 پله تنظیم گردد.  255تواند از صفر تا کند که میمی

 

 
به صورت   50ای با آدرس به عنوان مثال چنانچه قصد دارید موتور پله

پله حرکت  100میلی ثانیه در جهت ساعت گرد  5دوقطبی با سرعت 

 کند باید رشته زیر را ارسال کنید:
0X32   0XCB   0X01   0X32   0XCC   0X05   0X32   0XC9   0XC8  

ی فوق باید به ترتیب از سمت چپ ارسال گردد. توضیح اینکه سه رشته

را در حالت  50ای با آدرس اندازی موتور پلهی راهبایت اول نحوه

کند، هم چنین سه بایت دوم فاصله زمانی بین هر دوقطبی تنظیم می
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دهد و در نهایت سه بایت سوم میلی ثانیه قرار می 5دو پله متوالی را 

پله در جهت ساعت گرد  100ای به میزان چرخش موتور پلهباعث 

 گردد.می

 

 قطبیای تکراه اندازی موتورهای پله 

 توان به سه روش زیر راه اندازی کرد:ای تک قطبی را میموتورهای پله

 (Wave Drive)اندازی موجیراه 

 (Full Drive)اندازی کاملراه 

 (Half Drive)راه اندازی نیم پله 

مطابق افزاری تنها کافیست ای تک قطبی به لحاظ نرماندازی موتورهای پلهراهبرای 

 فوق تنظیم کنیم.  ای را یکی از سه روشراه اندازی موتور پله ینحوه 5جدول

ای دوقطبی ای تک قطبی به درایور به سادگی موتور پلهی اتصال موتور پلهولی نحوه

ای مطلع باشیم که برای کسب های موتور پلهی اتصالات سیم پیچید از نحوهنبوده و با

ای به بخش مقالات آموزشی های موتور پلهپیچی اتصالات در سیماطلاعات راجع به  نحوه

شرکت مراجعه نمایید. سایر مراحل از قبیل تنظیم سرعت و دستورات حرکتی  سایتدر 

باشد.دو قطبی می ایاندازی موتورهای پلهمشابه راه
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 MDC20درایور  نحوه شبکه کردن

 

 
 DCکردن سه یا چند موتور شبکه 

کنترل و  UARTیا  USB پروتکلرا تنها از طریق  DC چنانچه بخواهید بیش از دو موتور

 به صورت شبکه استفاده کنید.  MDC20هدایت کنید باید از درایورهای 

را به طور جداگانه مشابه قسمت  MDC20برای این منظور ابتدا باید تنظیمات درایورهای 

انجام دهید. دقت کنید که در این مرحله  انجام تنظیمات در مد کاری موتور دی سی

) در صورت مشابه  آدرسی متفاوت اختصاص دهید MDC20باید به هر یک از بوردهای 

 نخواهد شد(.ها عملکرد مطلوب حاصل بودن آدرس

با یکدیگر  UART پروتکلرا از طریق  MDC20پس از انجام تنظیمات باید تمامی بوردهای 

را به  MDC20در بوردهای  RXهای شبکه کنید که برای این منظور باید تمامی پایه

 را نیز به یکدیگر متصل کنید. TXهای یکدیگر و تمامی پایه
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ریق منابع  متفاوت تغذیه را از ط MDC20در صورتی که درایورهای 

کنید باید زمین تمامی بوردها را به منظور عملکرد صحیح یکی می

 ها را به هم متصل کنید(.کنید)همه زمین

 

خواهید تمامی آنها را از با یکدیگر چنانچه می MDC20پس از شبکه کردن بوردهای 

مد کاری  1و به وسیله کامپیوتر کنترل کنید، ابتدا مطابق جدول USBطریق یک درگاه 

 درایوری 2و  1های سپس سوئیچ قرار دهید. DCرا در حال  MDC20تمامی درایورهای 

حالت به کامپیوتر متصل شوید را در  USBخواهید از طریق آن به وسیله درگاه که می

ON حالت سایر درایورها را از  2و  1 هایقرار داده و سوئیچON .خارج کنید  

پس از انجام مراحل فوق دکمه ریست را در تک تک بوردها به مدت یک ثانیه فشار دهید 

شوند)در صورتی که تغذیه بوردها را خاموش  DCتا هر کدام از بوردها وارد مد عملیاتی 

این شبکه از بوردها را توانید شود(. اکنون میو سپس روشن کنید نیز این کار انجام می

 کنترل کنید. USBاز طریق درگاه 
و به وسیله  UARTرا از طریق درگاه  MDC20خواهید این شبکه از درایورهای چنانچه می

در تمامی بوردها را  2و  1هاییک بورد کنترلی دیگر کنترل کنید لازم است که سوئیچ

 خارج کنید. ONاز حالت 
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 ایپلهکردن دو یا چند موتور شبکه 

 UARTو یا  USB پروتکلای را از طریق یک خواهید بیش از یک موتور پلهچنانچه می

ت قبل عمل کنید تنها با این تفاوت که مد عملیاتی بوردها سمکنترل کنید باید مشابه ق

 ای قرار گیرند.در حالت کنترل موتور پله باید

 

 ایو پله DCای از موتورهای شبکه 

ای را از طریق یک و پله DCای از موتورهای توانید شبکهی قبل میترکیب دو مرحلهبا 

 و هدایت کنید. کنترل UART و یا  USB پروتکل

 

 

 

 

 

 

 



  42 

 شرایط ضمانت نامه محصول 

 ماه ضمانت بعد از تاریخ خرید می باشد. 6این محصول دارای  

 ضمانت نامه در شرایط زیر قابل اجرا نیست: 

از ضربه ، سقوط ، حمل ونقل ، تماس یا نفوذ آب و  الف : صدمات و ضایعات ناشی

 حوادث طبیعیو  ر شدید ، نوسانات برقمواد شیمیایی ، آتش و حرارت زیاد ، گرد و غبا

از دستگاه یا مواردی خارج از سازگاری و استانداردهای تعیین  نادرستب : استفاده 

 راهنمای دستگاهشده برای دستگاه یا عمل نکردن به نکات ذکر شده در دفترچه 

 قطعاتهر نوع دستکاری ، خدشه یا کنده شدن ج : 

 

 051-38768505 تلفن:

 info@robotmakers.ir ایمیل:

 
محسن ملایجردی/ مدیر عامل 

 ربات سازانشرکت 

 

فروش پایان یک معامله نیست، 

 آغاز یک تعهد است.

 




