
 تولید پالس برای حرکت سرو موتور

 

 DDRVA , DDRVI , DPLSV , DPLSR , DPLSYتوابع : 

 

تولید پالس برای ت یی  سر ت  
  ت  م دار حرکت سروموتور

 

 

 

 Y0 رکا س پالس

 Y0 ت دا  پالس

Y1 امو   ا رو   بو   

سر ت حرکت موتور
م دار حرکت موتور
  ت حرکت موتور

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 تولید پالس برای حرکت سرو موتور

 

 ر یسترهای  اص :

 وقتی که تولید پالس ا تمام  و  :

 M1029  وقتی که تولید پالس توسطY0   ا  رو ی های  (Y0,Y1 . به پا ا  رسید   ک می  و )ر مدهای   گر  

 M1030  وقتی که تولید پالس توسطY1 . به پا ا  رسید   ک می  و 

 M1102  وقتی که تولید پالس توسطY2  ا  رو ی های  (Y2,Y3 . به پا ا  رسید   ک می  و )ر مدهای   گر  

 M1103  وقتی که تولید پالس توسطY3 . به پا ا  رسید   ک می  و 

 
 

بیت می با ند( : 23آ رس ر یسترهای ت دا  کل پالس های تولید  ده توسط هر  رو ی )ر یسترهای ز ر   

 D1030  کل پالس های تولید  ده توسط :Y0 

 D1032  کل پالس های تولید  ده توسط :Y1  

 D1336  کل پالس های تولید  ده توسط :Y2 

 D1338  کل پالس های تولید  ده توسط :Y3 

 

 استارت و سر ت پا ا  :سر ت 

 D1340  مربوط به محورY0  وD1352  مربوط  به محورY2 .می با د 

 

 :   Acceleration/Deceleration Timeتنظیم 

 D1343 مربوط به محورY0  وD1353  مربوط  به محورY2 .می با د 

 

 ت یی   وع پالس  رو ی :

 

 

 

 

 

 

 

 



 تولید پالس برای حرکت سرو موتور

 

 DPLSY  :75 ماره  تابع

                  
                   

                 
                         

                                           

                              
      /                        

 

  با رو    د  بیتM0  رو ی  روع به پالس کر ه و با  امو   د  بیت M0 . بطور آ ی تولید پالس متوقف می  و   

  با استفا ه از ا   تابع  می توا   ر حی  تولید پالس  سر ت موتور را تغییر  ا . 

 ا   تابع تنظیمات مربوط به   Start Speed   و   Acceleration/Deceleration Time    را  دار. 

  به  رو ی ا   تابع می توا  هر کدام از  رو ی هایY0,Y1,Y2,Y3 . را ا تصاص  ا 

 

 : DPLSR   :75 ماره  تابع

                    
      

      Acceleration/Deceleration Time
       ms

                              
Y0, Y1, Y2, Y3

      /                        

                 
                         

                                           

 

 

  با رو    د  بیتM0  رو ی  روع به پالس کر ه و با  امو   د  بیت M0  پالس متوقف می  و .  بطور آ ی تولید 

 .  با استفا ه از ا   تابع   می توا   ر حی  تولید پالس  سر ت موتور را تغییر  ا 

    ا   تابع تنظیمات مربوط بهStart Speed      وAcceleration/Deceleration Time   . را  ار 

  به  رو ی ا   تابع می توا  هر کدام از  رو ی هایY0,Y1,Y2,Y3 . را ا تصاص  ا 

 

 : DPLSVتابع 

   ت دا  پالس  ر ا   تابع ذکر  می  و  و   ط  رکا س ) سر ت حرکت (  و ته می  و .

      /                        
                  

                              
Y0, Y2

                             

 

  با رو    د  بیتM0  رو ی  روع به پالس کر ه و با  امو   د  بیت M0 . بطور آ ی تولید پالس متوقف می  و   

    تابع  می توا   ر حی  تولید پالس  سر ت موتور را تغییر  ا  .با استفا ه از ا 

    ا   تابع تنظیمات مربوط بهStart Speed      وAcceleration/Deceleration Time   . را  دار 

  به  رو ی ا   تابع   ط می توا   رو ی هایY0, Y2 . را ا تصاص  ا 

 .با منفی کر    رکا س   موتور  ر  ت  کس می چر د. ا   تابع  ارای محدو  ت  رکا س  می با د 

 

 

 

 



 تولید پالس برای حرکت سرو موتور

DDRVI : 

                  
                   

6 ~ 100,000Hz

                 
                         

±2,147,483,647 

                              
Y0 , Y2      /                        

Y0 Y1

                             
Y1 , Y3

 

 تولید کند. Pulse + Directionا   تابع   ط می توا د پالس ا را  ر مد 

 رو   می  و . Y1 د ی منفی با د  D0 امو  و اگر  Y1 د ی مثبت با د   D0 ر بر امه بالا چنا چه محتوای ر یستر 

 Acceleration/Deceleration   امو  با ند م دار  Y2برای  رو ی  Y0   M1535برای  رو ی  M1534اگر بیت ای 

Time از ر یسترهایD1343  وD1353 وا ده می  و  و اگر بیت ای  M1534 ا M1535  رو    و د م دار

Deceleration  از ر یسترهایD1348  وD1349 . وا ده می  و  
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م
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ر موق یتی قرار گیر  کا یست  ر ر یستر مربوط به ت دا    سرو وقتی ب واهیم تا  
ت دا  پالس لازم را بنو سیم پالس  

ت 
 ی
وق
م

0

DDRVI م کر  تابع 

1حرکت 

2حرکت 

3حرکت 
پالس  ر   ت مثبت 1000 : 1حرکت 

پالس  ر   ت مثبت 2000 : 2حرکت 

پالس  ر   ت منفی 3000 : 3حرکت 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 تولید پالس برای حرکت سرو موتور

 

DDRVI : 

 

 تولید کند. Pulse + Directionا   تابع   ط می توا د پالس ا را  ر مد 

 Acceleration/Deceleration   امو  با ند م دار  Y2برای  رو ی  Y0   M1535برای  رو ی  M1534اگر بیت ای 

Time از ر یسترهایD1343  وD1353 وا ده می  و  و اگر بیت ای  M1534یا M1535  رو    و د م دار

Deceleration  از ر یسترهایD1348  وD1349 . وا ده می  و  
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ر موق یتی قرار گیر  کا یست  ر ر یستر مربوط به ت دا    سرو وقتی ب واهیم تا  
موق یت مور   ظر را بنو سیم پالس  

)1000موق یت ( 1حرکت 

)3000موق یت ( 2حرکت 

)0موق یت ( 3حرکت 

ت 
 ی
وق
م

0

ا د  د   فر را  ر ر یسترهای ) ر ر س گر ت  محور(برای ت ر ف   طه  فر  ب
ر ر س هر محور ا ت ا   ا 

:   D1030 (32bit)     (Y0,Y1)1ر یستر ر رس محور 

 D1336 (32bit)  :    (Y2,Y3) 2ر یستر ر رس محور 

DDRVA م کر  تابع 

 )پالس  ر   ت راست ا را می  و 1000( 1000ر ت  به موق یت  : 1حرکت 

 )پالس  ر   ت راست ا را می  و 2000( 3000ر ت  به موق یت  : 2حرکت 

 )پالس  ر   ت چ  ا را می  و 3000( 0ر ت  به موق یت  : 3حرکت 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 تولید پالس برای حرکت سرو موتور

هزار پالس بچر د و ب د از پا ا  322سرو به م دار  X0مثا  ( بر امه ا ی بنو سید که  ر آ  با  شار  ستی 

 را رو   کند .  (Y2)ثا یه  ک بر   3ثا یه مکث کر ه سپس بمدت  1ت دا  پالس بمدت 

 Y0  :پالس  
 Y1  :ت یی    ت

Y2  :سروموتورقیچی

 

 

م دار حرکت سر ت حرکت

تنظیم سر ت  روع حرکت

Acceleration/Decelerationتنظیم 

ا  م پا ا  پالس

 

 

 

 

 



 تولید پالس برای حرکت سرو موتور

 ( حرکت  ستی  2مثا  

 ر   ت راست  ا  20KHzبا  رکا س  سرو را بطور  ستی X2و  X1  می  واهیم با استفا ه از  و ورو ی  1 ر  ستگاه مثا  

 چ  بطور  ستی بچر ا یم .

 

 


