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 ASDA-B2اندازی سروو درایو راه 

 

را برای راه اندازی در مد های  B2ریم تا نحوه ی انجام تنظیمات اولیه سروو درایو این مقاله سعی دادر 

position,speed,torque .را مختصرا توضیح دهیم 

 مد کاری پشتیبانی می کند. 8از  B2 سیستمسروو 

 موقعیت سروو را کنترل کرد. ،با اعمال با پالس ورودی به سروو: در این مد می توان  Pمد  .1

 SP2(P1-10)و SP1(P1-09)یا پارامتر های (10V+~10-): در این مد می توان با استفاده از آنالوگ ورودی Sمد  .2

سرعت چرخش سروو موتور را تغییر  DI.SPD1و  DI.SPD0از طریق تحریک ورودی های دیجیتال  SP3(P1-11)و

  حالت داریم. DI.SPD1 4و  DI.SPD0داد.به این صورت که برای ورودی های 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

خواهد بود و  VREFده باشند مرجع سرعت ورودی آنالوگ هر دو تحریک نش DI.SPD1و  DI.SPD0ورودی های اگر 

 SP1(P1-09)مرجع سرعت سروو موتور پارامتر های  DI.SPD1و  DI.SPD0حالت باقی مانده برای دو بیت  3برای 

و فعال کردن  Torque limit به عنوان  DI یکمی توان با تعریف خواهند بود. همچنین  SP3(P1-11)و SP2(P1-10)و

 .میزان گشتاور اعمالی بر موتور را کنترل و محدود کرد این ورودی،

غیر فعال می باشد و نمی توان سرعت را از آنالوگ ورودی  VREFمی باشد ولی در این مد مقدار  S: همان مد  Szمد  .3

 تغییر داد.

 TQ2(P1-13)و TQ1(P1-12)یا پارامتر های (10V+~10-)در این مد می توان با استفاده از آنالوگ ورودی:  Tمد  .4

 سروو موتور را میزان گشتاور اعمالی DI.TCM1و  DI.TCM0از طریق تحریک ورودی های دیجیتال  TQ3(P1-14)و

  حالت داریم. DI.TCM1 4و  DI.TCM0تغییر داد.به این صورت که برای ورودی های  به صورت درصد
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خواهد بود و  TREFورودی آنالوگ  گشتاور،ده باشند مرجع هر دو تحریک نش DI.TCM1و  DI.TCM0ورودی های اگر 

 TQ1(P1-12)سروو موتور پارامتر های  گشتاورمرجع  DI.TCM1و  DI.TCM0حالت باقی مانده برای دو بیت  3برای 

و فعال کردن  Speed limit به عنوان  DI یکمی توان با تعریف خواهند بود. همچنین  TQ3(P1-14)و TQ2(P1-13)و

 .موتور را کنترل و محدود کرد سروو سرعتمیزان  این ورودی،

را از آنالوگ ورودی  گشتاورغیر فعال می باشد و نمی توان  TREFمی باشد ولی در این مد مقدار  Tهمان مد :  Tzمد  .5

 تغییر داد.

، اگر این DI.S_Pبه عنوان  (DI)رودیبه این صورت که با تعریف یک وسوییچ کرد  Pو  S : می توان بین مد S-Pمد  .6

 قرار میگیرد. PTقرار میگیرد و اگر تحریک نشود در حالت  Sورودی تحریک شود سروو در مد 

، اگر این DI.T_Pبه عنوان  (DI)رودیبه این صورت که با تعریف یک وسوییچ کرد  Pو  T : می توان بین مد T-Pمد  .7

 قرار میگیرد. PTقرار میگیرد و اگر تحریک نشود در حالت  Tورودی تحریک شود سروو در مد 

، اگر این DI.S_Tبه عنوان  (DI)رودیبه این صورت که با تعریف یک وسوییچ کرد  Tو  S : می توان بین مد S-Tمد  .8

 قرار میگیرد. Tقرار میگیرد و اگر تحریک نشود در حالت  Sورودی تحریک شود سروو در مد 

 P2-10~P2-17تعریف کردن ورودی ها باید کد هگز مربوط به فانکشن های مورد نظر مان را در پارامتر های برای 

(DI1~DI8) که مربوط به ورودی های دیجیتال است بنویسیم و هم چنین برای تعریف کردن فانکشن های خروجی های

ورودی برای اینکه نویسیم. مثلا  میP2-18~P2-22(DO1~DO5) داخل پارامتر هایگز مورد نظر را ل نیز باید کد هدیجیتا

بریزیم، در ضمن دقت  P2-10را داخل پارامتر  0X01تعریف کنیم باید عدد هگز   SERVO ONرا به عنوان  DI1دیجیتال 

ورودی دیجیتال می باشد به این صورت که  Normal closeو یا  Normal openنمایید که عدد سوم هگز نشان دهنده ی 

اگر عدد ی شود ول تعریف می NOو  SERVO ONبه عنوان  DI1باشد ورودی دیجیتال  0X101اگر عدد هگز مورد نظر 

همچنین این موضوع  تعریف می شود. NCو  SERVO ONبه عنوان  DI1باشد ورودی دیجیتال  0X001هگز مورد نظر 

 خروجی های دیجیتال نیز صادق می باشد. برای 

      ند.مورد نیاز در جدول زیر آمده او کدهای هگز توابع 
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 .ئن شویدمطم درایو ورودی صحیحسیم کشی  نحوه یاز  ابتدا

 

 

 

 

 

 

 

همچنین سیم بندی پالس  ورودی و خروجی های آنالوگ و بندی ورودی و خروجی های دیجیتال وسیم 

 های زیر آمده است. شکلورودی برای سروو در 
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م نباید هیچ آلارمی به یرا صحیح سیم بندی کرده باش CN1,CN2,U,V,WوL1C,L2C,R,S,T پاورسیم بندی ورودی وقتی 

جود داشته باشد، برای اینکه این آلارم برطرف و B2را بر روی نمایشگر که مربوط به امرجنسی  AL013آلارم غیر از 

 EMGS(emergency)و  PL(positive limit)و  NL(negative limit)که در حالت پیشفرض به  DI6~DI8شود باید 

باید یک قرار  P2-15,P2-16,P2-17عدد هگز سوم پارامتر های دهیم یعنی تغییر  (NC)نرمالی کلوز تنظیم شده اند را به 

تغییر  0X0000کد هگز به را  P2-15~P2-17 دهیم یا کلا فانکشن این ورودی های دیجیتال را غیرفعال نماییم و پارامتر

 دهیم.

ولت  222سروو درایو شما تکفاز اگر  قسمت تغذیه ورودی و قسمت خروجی در شکل زیر آمده است.بندی صحیح سیم 

متصل  R,S,Tاز ورودی را به سه فولت می باشد  482سروو درایو سه فاز وصل کنید و اگر  R,Sاست فاز و نول را به 

متصل  L1C,L2Cچون تغذیه قسمت کنترل مجزا از قسمت پاور می باشد باید فاز و نول را هم به پایه های نمایید. همچنین 

  نمایید.

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

راه اندازی کرد چون درایو در  PT(pulse train)می توان سروو درایو را در حالت  AL013از برطرف شدن آلارم پس 

 قرار دارد. PTحالت پیشفرض بر روی مد 
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را نشان می دهد و در حالت پیشفرض بر روی  JOGکه سرعت  P4-05باید ابتدا پارامتر  JOGتست کردن حالت برای 

22rpm  تغییر دهید و یا با همان سرعت پیشفرض حالت قرار داردJOG  سروو موتور را برای تست کردن حرکت صحیح

وی نمایشگر ظاهر بر ر -JOG–ید کلمه ی را بفشار SETزمانی که قرار گرفتید  P4-05امتحان کنید، وقتی بر روی پارامتر 

با سرعت جاگ تعیین شده حرکت خواهد  FWD,REVخواهد شد با فشار دادن دکمه های بالا و پایین،سروو موتور در حالت 

 همچنین ممکن است بعد از سیم بندی آلارم های زیر پدیدار شوند که باید آنها را برطرف نمایید.کرد.

AL002 warning of overvoltage 

AL011 warning of encoder error 

AL013 warning of emergency 

AL014 warning of negative limit error 

AL015 warning of positive limit error 

AL001 warning of overcurrent 

AL003 warning of undervoltage 

 نکات:

تغییر  2به  1و یا از  1به  2از  P1-01عدد هگز سوم پارامتر باید سروو موتور جهت چرخش  عوض کردنبرای  .1 

 دهید.

یر داد و برای اینکه این مد در این پارامتر تثبیت شود باید یک بار تغی P1-01کنترلی را می توان از طریق پارامتر  مد .2

 برق ورودی سروو درایو را قطع و وصل نمایید.

 جدول زیر آمده است.سه نوع پالس را می توان برای کنترل موقعیت سروو موتور بکار برد که در  .3
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 را تغییر دهیم. P1-00برای تنظیم کردن نوع پالس های ورودی باید پارامتر و 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

-P1-08(PFLT),P1-06(SFLT),P1, به ترتیب پارامتر های PT,S,Tمدهای برای نرم کردن حرکت سروو در  .4

07(TFLT) .تغییر دهید 

 

 ASDA-A2های را ندارد ولی سروو سیستم  PRپوزیشن داخلیت هومینگ و قابلی ASDA-B2در ضمن سروو سیستم  .5

, ASDA-A3 .این قابلیت را دارا هستند 

 تعداد دور و تعداد پالس ورودی به سروو درایو به شرح زیر است.رابطه ی بین  .6

( تعداد پالس)=دورتعداد  ∗
𝑷𝟏−𝟒𝟒

𝑷𝟏−𝟒𝟓
/𝟏𝟔𝟎𝟎𝟎𝟎 

 P1-45و مخرج آن  P1-44یک گیربکس الکترونیکی تعبیه شده است که صورت آن  ASDA-B2داخل سروو درایو در 

 می باشند. P1-45=10و  P1-44=16به صورت پیشفرض پارامتر و  می باشد
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 در جدول زیر آمده است. B2ی تیون کردن سروو سیستم ه ونح
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 فنی و مهندسی کامیاب مرام گروه   

 فنی گروه مهندسی کامیاب مرامواحد        

 کننده : ی.شریفیتنظیم               

 

 

 

 های تماس :راه 

 

64300761100 

 

 دلتاکارانکانال 

 

@Delta_karan 

  

 کامیاب مراموبسایت 

 

www.deltakaran.com 


