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 علائم راهنما 

 

 

 

 

 

 

 

 
 نکات و اطلاعات اضافی. 

 

 
درایور با مشکل مواجه   اندازیدر صورت عدم توجه ممکن است در راه 

 شوید.

 

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

 شود.

 
 
 

         

 
 نمونه مثال عملی جهت درک بهتر موضوع 

   

i 

 توجه

 هشدار

 خطر
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 مقدمه _ 1

درایور قادر    باشد. اینمغناطیس دائم می  سیدی  موتوردو کانال  از سری درایورهای    AMD7550درایور  

توان می   AMD7550درایور    در سی مغناطیس دائم را کنترل نماید.  موتور دیدو عدد    گشتاورولتاژ و    است

افزایش ولتاژ باس به هنگام شتاب منفی و   با اتصال مقاومت ترمزی به خروجی تعبیه شده مانع از 

  AMD7550در درایور    های موجود در سیستم شد.درایور، منبع تغذیه و سایر المان  آسیب رسیدن به 

افزایش ایمنی به هنگام ارسال فرمان  ورودی جهت به صورت دو ورودی جداگانه می باشد که باعث 

باشد که  می  استاپشود. همچنین درایور مجهز به ورودی سخت افزاری سافت استارت/تغییر جهت می 

توان به کمک آن میزان شتاب را حین حرکت به یک عدد ثانویه تغییر داد. علاوه برآن درایور دارای  می 

این    AMD7550های درایور  با توجه به ويژگی  باشد.می  نیز  خروجی فالت و ورودی ریست سخت افزاری 

  ( با دو محور متحرک AGVها و وسایل نقلیه هدایت شونده خودکار)درایور بهترین انتخاب برای ربات

 خواهد بود.   لیفتینگ و ترکشن
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 مشخصات اجمالی _ 2
 ایآمپر به صورت لحظه ۱۰۰آمپر به صورت دائم کار و   ۴۸قابلیت جریان دهی تا  •

 سی مغناطیس دائمقابلیت کنترل ولتاژ و گشتاور دو عدد موتور دی •

 سیولت دی ۶۰الی   ۱۵ ولتاژ کاری •

 واتکیلو  ۵/۱توان نامی  •

 دارای دو عدد ورودی جهت مجزا  •

 دارای ورودی سخت افزاری فالت و ریست •

،    PWM، پالس  میلی آمپر   ۲۰تا   ۴، ورودی جریان  ولت  ۱۰تا    ۰  قابلیت کنترل از طریق ورودی آنالوگ •
USB  وRS485 

 (Dynamic Braking)قابلیت اتصال مقاومت ترمزی  •

 محافظت در برابر جریان کشی بیش حد •

 محافظت در برابر اتصال کوتاه در خروجی موتور  •

 کیلوهرتز  ۲۵فرکانس کاری  •

 به صورت نرم افزاری و سخت افزاری  استاپ(/گیری موتور)سافت استارتقابلیت تنظیم شتاب  •

 (Panel Mount)قابلیت نصب بر روی تابلو •

 کیلوگرم  ۲/ ۲وزن درایور:   •

 میلیمتر ۹۰x۸۰x۲۰۲ابعاد:  •
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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 •
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 . ها توجه شود که حتما باید به آن   درایور  نکات قبل از کار با

 
 

، حتما  درایور آسیب بهباشد. اما برای جلوگیری از بروز اشتباه و درایور بسیار ساده می  کار با این •
 .راهنمای کاربری را با دقت مطالعه فرمایید

دقت کافی را داشته باشید تا منجر به ناپایداری    گشتاورولتاژ و  های مربوط به کنترلر  در تنظیم بهره •
 نشود. 

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

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

 شدید و تغییر جهت ناگهانی شود. 

 ولت تجاوز نکند.  ۷۵باشد. هرگز پیک این ولتاژ از  می  سیدی ولت ۲۴ درایورنامی ژ تغذیه ولتا •

 های آموزشی را ببینید. در وب سایت شرکت فیلم AMD7550حتما با مراجعه به صفحه درایور  •

 

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

 AMD7550مشخصات الکتریکی درایور  :۱-۴جدول

 واحد  مقدار  پارامتر 
 ولت  ۶۰تا  ۱۵ ولتاژ تغذیهرنج 

 واتکیلو  ۵/۱ توان نامی
 ولت  ۷۵ قابل تحمل خط تغذیه ولتاژ پیک

 ولت  ۱۲ خط تغذیه اعمال به حداقل ولتاژ قابل 
 آمپر  ۴۸ جریان دهی پیوسته

 آمپر  ۱۰۰ ایجریان دهی لحظه
 وات ۸۷ درایور  حداکثر توان تلفانی

 درصد ۹۲ درایور  بازده
 میکرو فاراد ۳۰۰۰ درایور مقدار خازن موجود در مدار قدرت

 میکرو هانری ۵۰ درایور  حداقل اندوکتانس قابل اتصال به خروجی
 کیلو هرتز ۲۵  فرکانس سوئیچینگ
 درصد ۹۵ خروجی  (Duty Cycle) حداکثر پهنای پالس
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 جدول مشخصات کنترلی  _ 2_4
 AMD7550درایور  کنترلیمشخصات  :۲-۴جدول

 واحد  مقدار  پارامتر 
ورودی جریان  ولت، ۱۰تا  ۰آنالوگ  رودیو های فرمانورودی

، PWM، USBپالس  میلی آمپر، ۲۰تا  ۴
RS485 

_ 

 ـ ولتاژ، کنترل گشتاور حلقه باز، کنترل  مدهای کنترلی
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 ۲۰۰ برداری حلقه کنترل ولتاژزمان نمونه
 میکرو ثانیه ۲۰۰ برداری حلقه کنترل جریانزمان نمونه

 

 دمایی   جدول مشخصات _ 3_4
 AMD7550درایور  دماییمشخصات  :۳-۴جدول

 واحد  مقدار  پارامتر 

 درجه سانتی گراد   ۸۵تا مثبت  ۲۰منفی  دمای کاری 
 ـ به صورت طبیعی  نحوه خنک کاری 

 

 مکانیکی   جدول مشخصات _ 4_4
 AMD7550درایور   مکانیکیمشخصات  :۴-۴جدول

 واحد  مقدار  پارامتر 
 کیلوگرم  ۲/۲ وزن
 میلیمتر ۹۰x۸۰x۲۰۲ ابعاد

 ـ قابلیت نصب برروی تابلو برق نحوه نصب 
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 AMD7550  درایور های ورودی خروجی _ 5
درایور دارای ورودی تغذیه،    اند.نمایش داده شده  AMD7550درایور    هایها و خروجی ورودی  ۱-۵شکل  در

  LEDو  ،  RS485و    USBهای  های کنترلی، پورتها/خروجیخروجی موتور، خروجی بریک یا ترمز، ورودی
 باشد.می های نشانگر وضعیت

 
 AMD7550درایور  هایورودی خروجی :۱-۵شکل

 های زیر تشکیل شده است:از بخش AMD7550درایور 

 

 
 درایور   تغذیه   هایورودی 

باشد. دقت شود که منبع تغذیه متناسب با ولت می ۶۰الی   ۱۵ولتاژ دی سی   AMD7550درایور  تغذیه
استفاده      آمپر   ۱۵بار 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  ۱۵نمایید، حتما بایستی منبع تغذیه  می 
دهی منبع تغذیه حتی به چند برابر جریان نامی موتور افزایش یابد(. به هنگام اتصال  باید قابلیت جریان 

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

 

۲ ۳ ۴ ۵ ۶ ۷۱ ۸ ۹ ۱۰ ۱۱

 ۳،۴ 
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باشد. به هنگام اتصال تغذیه به پلاریته آن  درایور دارای حافظت پلاریته معکوس نمی

درایور آسیب جدی خواهد دید و تحت این    ،دقت کنید در صورت اشتباه زدن پلاریته 
   باشد.شرایط شامل گارانتی نمی

 
 

باشد و در صورتی که از ترانس با پل دیود ولت می   ۷۵ولتاژ قابل تحمل درایور    پیک 
ولت باشد. به منظور   ۷۵نمایید 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    ۵استفاده  میکروفاراد   ۱۰۰۰آمپر 

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

 

 
 درایور   خروجی موتور 

متصل   مغناطیس دائم  سیبه موتور دی  د که نباشمی موتور  درایور  های  خروجیمربوط به  قسمت  دو  این  
امکان اتصال بار سلفی و یا کویل موتور نیز به خروجی درایور    AMD7550درایور    همچنین در  د.نگردمی 

 باشد که در قسمت مربوطه توضیح داده خواهد شد. میسر می

 
  ۲از اتصال کوتاه کردن در خروجی موتور اجتناب نمایید. درایور حداکثر قادر است  

 ثانیه اتصال کوتاه در خروجی را تحمل نمایید.  

 

 

 

 

 خطر

 خطر

 ۲،۵ 

 خطر
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 درایور   بریک یا مقاومت ترمزی خروجی  

 متصل گردد.   باشد که بایستی به دو سر مقاومت ترمزیدرایور می بریکخروجی این قسمت 

 

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
به  رساندن  آسیب  نتیجه  در  و  تغذیه  ولتاژ خط  افزایش  باعث  منبع    ترمزی  درایور، 

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
 

 

 
 های کنترلی ها/خروجی ورودی 

آنالوگفرمان    :های فرمان همانند محل اتصال سیگنال این قسمت   فرمان    ،ولت  ۱۰تا    ۰  ولتاژ  ورودی 
،  ثانویه   ورودی شتابساز،  ، ورودی فعال هاورودی پالس و جهت   میلی آمپر،  ۲۰تا    ۴ورودی آنالوگ جریان  

  های ها/خروجیورودی  ۲-۵شکل  باشد. میو ورودی ریست    RS485درگاه    ،سخت افزاری  فالتخروجی  
 دهد.درایور را نشان می کنترلی

 
 AMD7550درایور  های کنترلیسیگنال :۲-۵شکل

درایور خروجی های کنترلی/ورودی ها

 ۶،۷ 

 خطر

 ۹ 
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 عملکرد هر پایه و رنج قابل تحمل آن نمایش داده شده است.  به ترتیب ۱-۵جدول  در

 های فرمان درایور ورودیعملکرد  :۱-۵جدول

 رنج قابل تحمل  عملکرد  پایه 
+24V OUT  ـ ولت  ۲۴خروجی مثبت 
+10V OUT  ـ ولت  ۱۰خروجی مثبت 

SPD/TRQ(0-10V)  ولت ۲۴تا  ۰ ولت ۱۰تا  ۰ورودی آنالوگ 
SPD/TRQ(4-20mA)  میلی آمپر ۲۵تا  ۰ میلی آمپر  ۲۰تا  ۴ورودی آنالوگ 

GND  ـ زمین سیگنال درایور 
FW+  ولت ۲۴تا  ۱۲ ورودی جهت ساعت گرد 
BW+ ولت ۲۴تا  ۱۲ ورودی جهت پاد ساعت گرد 
ENA+  ولت ۲۴تا  ۱۲ سازورودی فعال 

PULSE+  ورودی پالسPWM ۱۲  ولت ۲۴تا 
FAULT OUT+  ـ ولت  ۲۴خروجی فالت 

RESET+  ولت ۲۴تا  ۱۲ ورودی ریست درایور 
ACC/DCC+ ولت ۲۴تا  ۱۲ ورودی شتاب ثانویه 

RS485A  درگاهRS485 ۰  ولت ۷تا 
RS485B  درگاهRS485 ۰  ولت ۷تا 

 

 

 
 نشانگر وضعیت اتصال تغذیه درایور   چراغ 

قرمز رنگ وجود دارد. در صورتی که تغذیه درایور به درستی متصل گردد این    LEDیک  قسمت  این  در  
LED  .روشن خواهد شد 

 

 
 نشانگر وضعیت مقاومت ترمزی   چراغ 

قرمز رنگ وجود دارد. در صورت اتصال مقاومت ترمزی به خروجی مربوطه و    LEDدر این قسمت یک  
ولت فراتر رود این   ۶۸تحت شرایطی که ولتاژ باس در اثر اضافه ولتاژ ناشی از برگشت توان مکانیکی از  

LED    روشن خواهد شد. با روشن شدن اینLED  گیرد و  مقاومت ترمزی بین ولتاژ باس و زمین قرار می
باعث کاهش ولتاژ خط  شروع به اتلاف توان به صورت حرارت در مقاومت می کند. این اتلاف توان 

 شود. های موجود در سیستم می تغذیه و جلوگیری از آسیب دیدن درایور و سایر المان

 ۱ 

 ۸ 



 AMD7550 | Dual Channel DC Motor Driver     راهنمای کاربری 
 

14 
www.robotmakers.ir   © 2026 Robot Makers. All Right Reserved. 

 

 

 
 نشانگر وضعیت خطاهای موجود در درایور   های چراغ 

در صورت عدم وجود خطا در درایور این دو عدد  قرمز رنگ وجود دارد.    LEDدر این قسمت دو عدد   
LED  باشند. به محض رخ دادن خطای اضافه جریان وضعیت این  به صورت چشمک زن میLED    ها از

خروجی سخت   نیز سطح ولتاژ  حالت چشمک زن به حالت ممتد روشن تغییر خواهد کرد و همزمان
تواند ناشی از خرابی موتور و ایجاد اتصال کوتاه در  خواهد شد. اضافه جریان می ولت    ۲۴افزاری فالت  

 ۱۲موتور باشد و یا ناشی از کشیده شدن بیش از حد جریان از بار متصل به موتور. با اعمال یک پالس  
ولت به مدت نیم ثانیه به ورودی ریست خطای اضافه جریان در درایور ریست شده و مجدد    ۲۴تا  

   ها به حالت چشمک زن تغییر خواهند کرد. LEDوضعیت 

در شرایط رخ دادن خطا حتما موتور و بار متصل به درایور را بررسی نمایید. چنانچه   
توانید لیمیت جریان را در نرم افزار  می  د اضافه جریان ناشی از اضافه بار باش  یخطا

لت سوختن موتور باشد حتما  افزایش دهید. ولی چنانچه خطای اضافه جریان به ع 
تعویض و یا تعمیر کنید. در صورت ریست کردن خطا در این حالت و تکرار   ا موتور ر

 آن ممکن است درایور دچار آسیب جدی شود. 
 

 

 
 USBدرگاه 

باشد که از آن جهت اتصال به کامپیوتر به منظور کنترل  می   USBدارای یک عدد درگاه    AMD7550درایور  
می  ... و  ویو  لب  استودیو،  ویژوال  متلب،  افزارهایی همچون  نرم  طریق  از  کرد.  درایور  استفاده  توان 

 شود. استفاده می  GUI ادرایور و ارتباط ب جهت تنظیم پارامترهای USBهمچنین از درگاه 

 

 

 

 

 

 ۱۱ 

 ۱۰ 

 خطر



 AMD7550 | Dual Channel DC Motor Driver     راهنمای کاربری 
 

15 
www.robotmakers.ir   © 2026 Robot Makers. All Right Reserved. 

 

 AMD7550درایور  کنترلی   مدهای_ 6

سی مغناطیس دائم را به صورت دقیقی کنترل  موتور دی  گشتاور   و   ولتاژقادر است    AMD7550درایور  
 است.  شده  توضیح داده AMD7550 درایور نماید. در این بخش انواع مدهای کنترلی

 مد حلقه باز _ 1_6
کند که منجر به یک سرعت  یک توان ثابتی را به موتور اعمال می  AMD7550درایور    در مد حلقه باز 

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

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

   شود. 

 بسته حلقه    های کنترلی مد _ 2_6
 باشد.  می  کنترل گشتاور  و ولتاژکنترل  ی حلقه بسته دارای مدهای کنترل AMD7550درایور 

 مد کنترل ولتاژ _ 1_2_6
ولتاژ کنترل  مد  می  AMD7550درایور   در  کنترل  را  موتور  ترمینال  سر  دو  مناسب ولتاژ  مد  این  کند. 

ولتاژ دو سر موتور    ، باشد بطوریکه که با کاهش ولتاژ باتری به مرور زمانهای مبتنی بر باتری میسیستم
 ثابت خواهد ماند و موتور دچار افت سرعت نخواهد شد. 

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

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

 

 
از طریق رابط   PIضرایب کنترلر  باشد.  با ساختار سری می  PIدرایور از نوع کنترلر    کنترلر ولتاژ

 درایور توضیح داده شده است.   اندازیباشند که در بخش راهقابل تنظیم می گرافیکی درایور  

i 

 توجه

i 

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

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

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

 

 

 
ضرایب کنترلر  باشد.  با ساختار سری می  PIدرایور از نوع کنترلر    در کنترلر جریان یا گشتاور  

PI    درایور توضیح    اندازی باشند که در بخش راهقابل تنظیم میاز طریق رابط گرافیکی درایور
 . داده شده است

 

 

 

 

 

 

 

 

i 

 توجه
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 توجه
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 AMD7550 درایور در   منابع فرمان_ 7

...    USB ،  RS48،  جهت/آنالوگ، پالس  فرمان  ابعمندارای    AMD7550درایور   ادامه به  میو  باشد. در 
 می پردازیم.  منابع فرمانتوضیح هریک از این 

 ، ریست و شتاب ثانویه سازفعال ت،  پالس، جه   های ورودی _ 1_7
،  سازفعال ،  اپتوکوپلری پالس، جهتهای  درایور دارای ورودی  کنیدمشاهده می  ۲-۵شکلهمانطور که در  

سی  سرعت موتور دی  و  گشتاور   ولتاژ،  توانها میبه کمک این ورودی  باشد.می  ریست و شتاب ثانویه 
همچنین شتاب درایور را در حین کار به یک شتاب ثانویه   مغناطیس دائم را با اعمال پالس کنترل کرد.

   تغییر داد و در صورت بروز فالت با استفاده از ورودی ریست تمامی خطاهای درایور را ریست نمود. 
 داده شده است.   نشان ۱-۷ها در شکل ورودیاپتوکوپلری این  ورودیمدار 

ورودی  ولتاژ  ثانویه  های  سطح  و شتاب  ریست  فعال ساز،  ولت    ۲۴تا    ۱۲پالس، جهت، 
ب  باشد. سی می دی نیز میسر    ۵لاجیک    ا امکان سفارشی سازی سطح ولتاژ ورودی  ولت 
 باشد. می 

 
 
 

 
 ساز ، جهت و فعالهای پالسمدار ایزوله اپتوکوپلری ورودی :۱-۷شکل

2.2KΩ

ENA+/FW+/BW+

4.7KΩ

+3.3V

PULSE+
RESET+
ACC/DCC+
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های پالس، جهت، فعال ساز،  پایه منفی دیود تمامی اپتوکوپلرهای ورودی ۱-۷مطابق شکل 
اند. بنابراین تمامی ریست و شتاب ثانویه باهم مشترک شده و به زمین درایور متصل شده

با خروجی    PLCتنها امکان اتصال آنها به    وباشند  ها به صورت ورودی مثبت می این ورودی
PNP باشد.فراهم می 

 

 پردازیم:ها میدر ادامه به توضیح عملکرد هر یک از این ورودی

گردد. در  ولت به ورودی فعال ساز درایور فعال می  ۲۴تا    ۱۲با اعمال ولتاژ    (: +ENAورودی فعال ساز) 
و یا به زمین متصل گردد درایور غیرفعال خواهد    (رها گذاشته شودفلوت باشد)صورتی که این ورودی  

 شد.

به منظور افزایش ایمنی در تغییر جهت دو عدد ورودی    AMD7550در درایور    (:+FW+, BWورودی جهت)
ولتاژ   اعمال  با  است.  گرفته شده  نظر  در  به ورودی    ۲۴تا    ۱۲جهت مجزا  موتور در جهت    +FWولت 

  موتور در جهت پادساعتگرد دوران خواهد کرد.   +BWولت به ورودی   ۲۴تا    ۱۲با اعمال ولتاژ  ساعتگرد و  
تا    ۱۲و یا جفت آنها به ولتاژ    و یا به زمین متصل گردند   ها رها گذاشته شونددر صورتیکه جفت ورودی

ها به صورت خلاصه  عملکرد این ورودی  ۱-۷در جدول د موتور متوقف خواهد شد.  نولت متصل گرد  ۲۴
 آورده شده است. 

 AMD7550های جهت در درایور  : عملکرد ورودی۱-۷جدول

 عملکرد موتور  +BWورودی جهت   +FWورودی جهت  
 حرکت در جهت ساعتگرد  زمین یا فلوت ولت ۲۴تا  ۱۲اعمال ولتاژ 

 حرکت در جهت پاد ساعتگرد ولت ۲۴تا  ۱۲اعمال ولتاژ  زمین یا فلوت
 توقف موتور ولت ۲۴تا  ۱۲اعمال ولتاژ  ولت ۲۴تا  ۱۲اعمال ولتاژ 

 توقف موتور زمین یا فلوت زمین یا فلوت
 

با دیوتی سایکل متغییر    ۱با اعمال پالس    (:+PULSEورودی پالس)  توان درصد می  ۹۵تا    ۵کیلوهرتز 
   کنترل کرد.از صفر تا سرعت و گشتاور نامی را دی سی مغناطیس دائم سرعت و گشتاور موتور 

i 

 توجه
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تا    ۹۰۰تواند از  بازه فرکانسی می  حتما فرکانس پالس اعمالی ثابت و یک کیلوهرتز باشد. 
بازه می  ۱/۱ از این  با فرکانس خارج  اما اعمال پالس  تواند منجر به  کیلوهرتز تغییر کند. 

 عمکرد ناصحیح درایور شود.
 

ولت به    ۲۴تا    ۱۲در صورت هرگونه بروز خطا در درایور با اعمال یک پالس    (:+RESETورودی ریست) 
یور ریست شده و درایور مجدد آماده دریافت رامدت نیم ثانیه به ورودی ریست، تمامی خطاهای د

 فرامین کنترلی خواهد شد. 

توان دو عدد شتاب مثبت و منفی  درایور می   GUIدر رابط گرافیکی یا    (:+ACC/DCCورودی شتاب ثانویه)
(  +ACC/DCCولت به ورودی شتاب ثانویه)  ۲۴تا    ۱۲با اعمال ولتاژ    .(۲-۷)شکلاولیه و ثانویه تعریف نمود

درایور شتاب مثبت و منفی اولیه را نادیده گرفته و تا زمانی که ولتاژ به ورودی شتاب ثانویه اعمال شده  
 باشد با شتاب مثبت و منفی ثانویه عمل خواهد کرد. 

 
 AMD7550: تنظیم شتاب مثبت و منفی اولیه و ثانویه در درایور ۲-۷شکل

 

  

 

i 
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 ولت   ۱۰تا    ۰ولتاژ    آنالوگ  ورودی _ 2_7
سی مغناطیس دائم را از  سرعت موتور دیو    توان گشتاورمی  ولت  ۱۰تا    ۰ولتاژ    آنالوگورودی    به کمک

درایور    همچنین امکان اتصال ولوم یا پتانسومتر خارجی به   ولت کنترل کرد.  ۱۰تا    ۰طریق ولتاژ آنالوگ  
 باشد. میسر میاز طریق ورودی آنالوگ 

 میلی آمپر   ۲۰تا    ۴جریان    آنالوگ  ورودی _ 3_7
سی مغناطیس  توان گشتاور و سرعت موتور دیمی  میلی آمپر   ۲۰تا    ۴جریان  به کمک ورودی آنالوگ  

 کنترل کرد.  میلی آمپر  ۲۰تا  ۴جریان آنالوگ  جریاندائم را از طریق 

 ولت   ۲۴خروجی فالت  _ 4_7
شکل می   ۳-۷مطابق  فالت  خروجی  عدد  یک  دارای  در  درایور  خطا  هرگونه  بروز  صورت  در  باشد. 

  +FAULT OUTولت در خروجی    ۲۴درایور)خطای اضافه جریان، خطای اضافه ولتاژ و ...( ولتاژ مثبت  
 ظاهر خواهد شد. 

 
 ولت درایور ۲۴: خروجی فالت ۳-۷شکل

 RS485و    USBمنابع فرمان  _ 5_7

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

 درایور آورده شده است.  فرمان در بخش کنترل دیجیتال 

 

   Ω

4.7KΩ

+  V

FAULT OUT+

4.7KΩ

1KΩ

+  V
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 درایور به مدارهای فرمان خارجی   اتصال_ 8

،  PNPبا خروجی    PLCدرایور به مدارهای فرمان خارجی از جمله:    های اتصال در این بخش انواع حالت
PLC  ولت  ۱۰تا    ۰ولتاژ    آنالوگ  با خروجی،  PLC    اندازی  میلی آمپر و راه  ۲۰تا    ۴با خروجی آنالوگ جریان

 آورده شده است. ومتر خارجیی پتانس  درایور با اتصال یک

 یا ولوم خارجی    درایور با پتانسیومتر  اندازی راه _ 1_8
   نمایش داده شده است.خارجی  یا ولوم درایور از طریق پتانسیومتر  اندازیمدار راه ۱-۸شکلدر 

 
 درایور با پتانسیومتر یا ولوم خارجی  راه اندازی :۱-۸شکل

 

 

یترمزمقاومت 

M
سی  دیموتور 

مغناطیس دائم

 ۱۵سی  دیولتاژ 
ولت ۶۰تا 

سوئیچ فعال ساز
جهت پادساعتگرد سوئیچ

ساعتگرد جهتسوئیچ 

فیوز
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 در سیم کشی به نکات زیر توجه کنید: 

باشد. در صورتی که از ترانس و پل دیود برای تامین  سی می ولت دی  ۶۰تا    ۱۵تغذیه    رنج ولتاژ •
کنید به اندازه کافی در خروجی پل دیود خازن الکترولیت قرار دهید. پیک  درایور استفاده می تغذیه

 ولت باشد. ۷۵ولتاژ نباید بیشتر از 

میکروفاراد خازن الکترولیت بعد از پل   ۱۰۰۰آمپر  ۵به عنوان یک استاندارد باید به ازای هر  
 دیود قرار دهید. 

 

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

 خواهد دید. 

 

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

 شرکت تماس بگیرید.

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

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

 

درایور قرار دهید. به عنوان مثال    متناسب با لیمیت جریان تنظیم شده یک عدد فیوز سر راه تغذیه •
 آمپر استفاده کنید.  ۱۰توانید از یک فیوز اید میآمپر گذاشته ۸چنانچه لیمیت جریان را روی 

  ۵۰کیلو اهم باشد. ولی مقدار پیشنهادی شرکت  ۱۰۰تا  ۱۰تواند در رنج پتانسیومتر مورد استفاده می  •
 باشد. کیلواهم می
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 ( PLCپی ال اسی)  با   درایور  اندازی راه _ 2_8

استفاده   PNPولت و خروجی    ۱۰تا    ۰  ولتاژ  با خروجی آنالوگ  PLCدرایور از    اندازیبرای راه  ۲-۸شکل  مطابق
 شده است. 

 
 PNPخروجی  با PLCولت  ۱۰تا  ۰درایور با ولتاژ آنالوگ  اندازیراه :۲-۸شکل

 

 
 . متصل گردد PLCزمین درایور به زمین کارت آنالوگ  حتما

مقاومت ترمزی

M
موتور دی سی 
مغناطیس دائم

 ۱۵ولتاژ دی سی 
ولت ۶۰تا 

فیوز

BW+

 PNPبا خروجی ( PLC)کنترلر

ولت ۱۰تا  ۰خروجی آنالوگ 

FW+

12-24V12-24V12-24V

ENA+
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میلی آمپر و خروجی    ۲۰تا    ۴  آنالوگ  با خروجی جریان  PLCاندازی درایور از  برای راه  ۳-۸مطابق شکل
PNP .استفاده شده است 

 
 PNPخروجی  با PLC میلی آمپر ۲۰تا  ۴ جریان آنالوگبا  درایور راه اندازی :۳-۸شکل

 

 
 متصل گردد.  PLCزمین درایور به زمین کارت آنالوگ  حتما

مقاومت ترمزی

M
موتور دی سی 
مغناطیس دائم

 ۱۵ولتاژ دی سی 
ولت ۶۰تا 

فیوز

BW+

 PNPبا خروجی ( PLC)کنترلر

میلی آمپر ۲۰تا  ۴ نجریاخروجی 

FW+

12-24V12-24V12-24V

ENA+

i 

 توجه
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راه  ۴- ۸شکلمطابق   از    اندازیبرای  که    PNPبا خروجی    PLCدرایور  نمایید  توجه  استفاده شده است. 
 کیلوهرتز در نظر گرفته شود. ۱/۱تا  هرتز ۹۰۰اعمالی باید بین PWM فرکانس پالس 

 
 PNPخروجی با  PLCبا  PWMدرایور با پالس  اندازیراه :۴-۸شکل

   

 

 
 یکی شود. PNPهای زمین مشترک خروجی  احتما زمین درایور ب

 

مقاومت ترمزی

M
موتور دی سی 
مغناطیس دائم

 ۱۵ولتاژ دی سی 
ولت ۶۰تا 

فیوز

BW+

 PNPبا خروجی ( PLC)کنترلر

FW+

12-24V12-24V12-24V

ENA+

12-24V

PULSE+

900Hz to 1.1KHz

i 

 توجه
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 PNPبا خروجی   PLCبه   و ریست   شتاب ثانویه مدار اتصال ورودی  _ 3_8

(. با  ۲-۷توان دو عدد شتاب مثبت و منفی اولیه و ثانویه تعریف نمود)شکلدر رابط گرافیکی درایور می
( درایور شتاب مثبت و منفی اولیه را +ACC/DCCولت به ورودی شتاب ثانویه)   ۲۴تا    ۱۲اعمال ولتاژ  

نادیده گرفته و تا زمانی که ولتاژ به ورودی شتاب ثانویه اعمال شده باشد با شتاب مثبت و منفی ثانویه 
ولت به    ۲۴تا    ۱۲همچنین در صورت هرگونه بروز خطا در درایور با اعمال یک پالس    عمل خواهد کرد.

مدت نیم ثانیه به ورودی ریست، تمامی خطاهای درایور ریست شده و درایور مجدد آماده دریافت 
اتصال ورودی   کنترلی خواهد شد. مدار  ثانویهفرامین  داده شده   ۵-۸و ریست در شکل  شتاب  نشان 

 است.

 

 و ریست  ثانویه مدار اتصال ورودی شتاب: ۵-۸شکل

مقاومت ترمزی

M
موتور دی سی 
مغناطیس دائم

 ۱۵ولتاژ دی سی 
ولت ۶۰تا 

فیوز

 PNPبا خروجی ( PLC)کنترلر

ACC/DCC+

12-24V

RESET+

12-24V
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 RS485و    USBهای  درایور از طریق پروتکل   ارتباط با _ 4_8

  و  گشتاور  RS485و    USBهای  توان از طریق پروتکل تال مییدر حالت کنترل دیج   AMD7550درایور   در
 ادیر دریافت مقدرایور و   جهت تنظیم پارامترهای هاپروتکلموتور را کنترل کرد. همچنین از این  سرعت

 شود.ولتاژ باس، ولتاژ و جریان موتور و ... استفاده می

 RS485 درایور از طریق پروتکل   ارتباط با _ 1_4_8
های مختلف که از طریق ای از دستگاههبکدر ش  RS485توان از طریق پروتکل  را می   AMD7550درایور  
RS485  در پروتکل   اند کنترل کرد.وار وصل شدهبا یکدیگر به صورت زنجیرهRS485  های دیجیتال از  فریم

منتقل می تفاضلی  به صورت  رشته سیم  دو  دارای    RS485های  سوکت  ۶-۸شکلشوند. مطابق  طریق 
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  ۶-۸شکلدر 

 
 RS485ساختار باس در پروتکل  :۶-۸شکل

 

 

 

(PLC)کنترلر  ابرد سنسوره
درایور محور یک

RS-485 Bus RS-485 Bus

درایور محور دو

i 

 توجه
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. به هنگام  وصل شده اند  RS485درایور، کنترلر و برد سنسور همگی به باس  د  دو عد  ۶-۸شکلمطابق  
 به نکات زیر دقت کنید: RS485ایجاد باس 

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

در ابتدا و انتهای خط استفاده کرد تا مانع از انعکاس    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.  ۱۲۰شده 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.  

نرخ ارسال دیتاها به صورت پیش   باشد.می   ۱- ۸جدول مطابق    RS485تنظیمات مربوط به پروتکل   •
 باشد. بیت در ثانیه می  ۵۷۶۰۰فرض 

 

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 

 RS485: تنظیمات پروتکل ۱-۸جدول

 

 

i 

 توجه
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 USB درایور از طریق پروتکل   ارتباط با _ 2_4_8
درگاه   عدد  یک  دارای  میمی   USBدرایور  آن  توسط  که  وسیله  باشد  به  و  کامپیوتر  طریق  از  توان 

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

 ربات سازان مراجعه کنید. 
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 RS485و   USBکنترل دیجیتال از طریق _ 9

موتور دی سی مغناطیس دائم   ولتاژ   و  گشتاورهای دیجیتال  توان به کمک فریممی  AMD7550درایور    در
مترها  اایر پار و س کنترل کرد. همچنین در مواقع نیاز جریان، ولتاژ RS485و  USBهای را از طریق پروتکل

 درایور دریافت نمود.   را از

 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 ارسالی    ۱-۹شکلدر  .  هستندمشابه هم    RS485و    USBهای  در پروتکل   یساختار فریم ارسال

. در ادامه به توضیح  استبایت    ۱۰کنید فریم متشکل از  نمایش داده شده است. همانطورکه مشاهده می
 پردازیم.هر قسمت از فریم می 

 
 ساختار فریم ارسالی  :۱-۹شکل

 ( Start Bytesهای شروع فریم) بایت 

. مقدار هر بایت برحسب هگزادسمیال  هستندبایت    ۲متشکل از    (Start Bytes) فریمهای شروع  بایت
0xFF    گیرند و همواره مقدارشان  این دو بایت در ابتدای فریم قرار می  . است  ۲۵۵دسیمال  و برحسب
 .  استثابت 

 ( Address)درایور  آدرس بایت  

   تنظیم شود. ۲۵۴تا  ۰تواند مقداری بین که می استآدرس درایور شامل یک بایت 

کنترل    RS485درایور را به صورت زنجیره وار از طریق باس    چنانچه بخواهید بیش از یک 
 متفاوت از هم تنظیم شوند.  ها درایور نمایید باید آدرس

 

بایت های شروع فریم
(بایت ۲)

درایور آدرس
(بایت ۱)

فرمان
(بایت ۱)

بایت های داده
(بایت ۴)

چک خطا
(بایت ۱)

بایت پایانی
(بایت ۱)

Variable(0x01 – 0xFC)0xFFFF(fixed) Variable(0x00 – 0xFE) Variable Variable0xFE(fixed)

Start Bytes Address Command Stop ByteData CRC

i 

 توجه
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  ۲۵۵درایور را فراموش کرده باشید، چنانچه به جای بایت آدرس مقدار    در صورتی که آدرس  
 درایور به مقدار صفر ریست خواهد شد.    قرار دهید آدرس 0xFFیا 

 

 ( Commandبایت فرمان) 

تواند فرمان تنظیم باشد. این فرمان میدرایور به آن عمل نماید می  بایت فرمان عملیاتی که بایداین  
باس، ولتاژ موتور، جریان موتور و ...  را صادر    ... باشد و یا فرمان درخواست ارسال ولتاژ  ولتاژ وگشتاور،  

 درایور آورده شده است.  هایتمامی فرمان ۱-۹جدول در نماید. 

 مقدار پیش فرض  عملیات  فرمان 
0x01 ۰ (  درایور  تنظیم ولتاژ ترمینال موتور)ولتاژ خروجی 
0x02  ۰ آمپر  ۴۸تا   ۰تنظیم جریان موتور بر حسب آمپر از 
0x03 Reserved --- 
0x04 Reserved --- 
0x05 Reserved --- 
0x06 Reserved --- 
0x07 Reserved --- 
0x08 Reserved ---- 
0x09 Reserved ---- 
0x0A ولت ۶۰ تنظیم حداکثر ولتاژ تغذیه بر حسب ولت 
0x0B آمپر  ۲۵ تنظیم لیمیت کنترلر جریان بر حسب آمپر 
0x0C Reserved ---- 
0x0D Reserved ---- 
0x0E   ۱۰ اولیه تنظیم شتاب مثبت 
0x0F  ۱۰ اولیه تنظیم شتاب منفی 
0x10   ۱۰ ثانویه تنظیم شتاب مثبت 
0x11  ۱۰ ثانویه تنظیم شتاب منفی 
0x12   تنظیم ضریب تناسبی(𝑲𝒑) ۵۰ کنترلر ولتاژ 
0x13  تنظیم ضریب انتگرالگیر(𝑲𝒊)  ۲۵۰ کنترلر ولتاژ 
0x14   تنظیم ضریب تناسبی(𝑲𝒑)   ۵۰ کنترلر جریان 
0x15  تنظیم ضریب انتگرالگیر(𝑲𝒊)   ۵۰۰ کنترلر جریان 
0x16 Reserved ---- 

i 

 توجه
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0x17 Reserved ---- 
0x18 Reserved ---- 
0x19 Reserved ---- 
0x1A Reserved ---- 
0x1B Reserved ---- 
0x1C Reserved ---- 
0x1D Reserved ---- 
0x1E Reserved ---- 
0x1F Reserved ---- 
0x20 Reserved --- 
0x21 Reserved ---- 
0x22 Reserved ---- 
0x23 Reserved --- 
0x24 Reserved ---- 
0x25 Reserved ---- 
0x26 Reserved ---- 
0x27 Reserved ---- 
0x28 Reserved ---- 
0x29 ۰ درایور  تنظیم آدرس 
0x2A Reserved ---- 
0x2B  تنظیم نرخ ارسال و دریافت داده در مدRS485  تنها در مد(USB  )بیت در ثانیه ۵۷۶۰۰ معتبر می باشد 
0x2C ۰   ولت ۱۰تا  ۰ولتاژ  غیرفعال کردن ورودی آنالوگ 
0x2D   ۰   پالسغیرفعال کردن ورودی 
0x2E ۰   میلی آمپر ۲۰تا   ۴جریان  غیرفعال کردن ورودی آنالوگ 
0x2F Reserved --- 
0x30 )فرمان ارسال ولتاژ خط تغذیه)ولتاژ باس --- 
0x31 درایور(  موتور فرمان ارسال ولتاژ ترمینال موتور)ولتاژ خروجی --- 
0x32  فرمان ارسال جریان سیم پیچ موتور بر حسب آمپر --- 
0x33 Reserved --- 
0x34 Reserved --- 
0x35 Reserved --- 
0x36 Reserved --- 
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0x37 Reserved --- 
0x38 Reserved --- 
0x39 Reserved --- 
0x3A Reserved --- 
0x3B Reserved --- 
0x3C Reserved --- 
0x3D Reserved --- 
0x3E Reserved ---- 
0x3F Reserved ---- 
0x40 ولت ۶۰ فرمان ارسال حداکثر ولتاژ تغذیه بر حسب ولت 
0x41  آمپر  ۲۵ فرمان ارسال  لیمیت کنترلر جریان بر حسب آمپر 
0x42 Reserved ---- 
0x43 Reserved ---- 
0x44  ۱۰ اولیه فرمان ارسال  شتاب مثبت 
0x45  ۱۰ اولیه فرمان ارسال  شتاب منفی 
0x46   ۱۰ ثانویهفرمان ارسال  شتاب مثبت 
0x47  ۱۰ ثانویهفرمان ارسال  شتاب منفی 
0x48  فرمان ارسال  ضریب تناسبی(𝑲𝒑)  ۵۰ کنترلر ولتاژ 
0x49   فرمان ارسال  ضریب انتگرالگیر(𝑲𝒊)   ۲۵۰ کنترلر ولتاژ 
0x4A فرمان ارسال  ضریب تناسبی (𝑲𝒑)    ۵۰ کنترلر جریان 
0x4B   فرمان ارسال  ضریب انتگرالگیر(𝑲𝒊)    ۵۰۰ کنترلر جریان 
0x4C Reserved ۱۰ 
0x4D Reserved ۵۰ 
0x4E Reserved ۱۰ 
0x4F Reserved ۵۰ 
0x50 Reserved ۱۰ 
0x51 Reserved ۵۰ 
0x52 Reserved ۱۰ 
0x53 Reserved ۵۰ 
0x54 Reserved ۱ 
0x55 Reserved ۵ 
0x56 Reserved --- 
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0x57 Reserved --- 
0x58 Reserved --- 
0x59 Reserved --- 
0x5A Reserved ۲۵۰۰  پالس 
0x5B Reserved ۸۱۹۲  پالس 
0x5C Reserved ۴۰۹۶  دور 
0x5D Reserved  صفر اهم 
0x5E Reserved صفر میکرو هانری 
0x5F Reserved ۵۷۶۰۰ بیت در ثانیه 
0x60  فرمان ارسال  نرخ ارسال و دریافت داده در مدRS485  تنها در مد(USB )بیت در ثانیه ۵۷۶۰۰ معتبر می باشد 
0x61 ۰ ولت ۱۰تا  ۰گ ولتاژ کردن ورودی آنالو  ارسال مقدار متغیر غیرفعال فرمان 
0x62 ۰   پالسکردن ورودی  ارسال مقدار متغیر غیرفعال فرمان 
0x63 ۰ میلی آمپر  ۲۰تا  ۴گ جریان  کردن ورودی آنالو  ارسال مقدار متغیر غیرفعال فرمان 

 ... Reserved ---- 
0xEE ۰ میلی آمپر  ۲۰تا   ۴جریان فعال شدن ورودی آنالوگ  آستانه فرمان تنظیم 
0xEF ۰ میلی آمپر  ۲۰تا   ۴فعال شدن ورودی آنالوگ جریان  آستانه فرمان ارسال 
0xF0 ۱ فرمان تنظیم مد کنترلی درایور 
0xF1  ۱ فرمان ارسال مد کنترلی درایور 
0xF2  ۰ ولت ۱۰تا  ۰ولتاژ  تنظیم آستانه ولتاژ فعال شدن ورودی آنالوگفرمان 
0xF3 ۰ ولت ۱۰تا  ۰ولتاژ  فرمان ارسال آستانه ولتاژ فعال شدن ورودی آنالوگ 
0xF4  ۰ تنظیم آفست سنسور ولتاژ فرمان 
0xF5 ۰ آفست سنسور ولتاژ  فرمان ارسال 
0xF6  ۲۱۲۸۰  تنظیم آفست سنسور جریانفرمان 
0xF7 ۲۱۲۸۰ فرمان ارسال آفست سنسور جریان 
0xF8 Reserved --- 
0xF9 Reserved --- 
0xFA Reserved --- 
0xFB Reserved --- 
0xFC Reserved --- 

 درایور دستوراتجدول  :۱-۹جدول
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 (Data)های دادهبایت 

که شامل  بایت داده  از  ۴های  دریافتی  یا  ارسالی  باید  دادهباشند.  درایور می  بایت است دیتاهای  ها 
موتور برحسب   جریانبه عنوان مثال چنانچه هدف تنظیم  منتقل شوند.     IEEE754براساس استاندارد  

 حاصل شده مقدار    تبدیل شود و سپس  IEEE754به صورت استاندارد    جریانعدد  ، ابتدا باید  باشد  آمپر 
   بایت قرار گیرد. ۴در 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  ۲۵۴برحسب 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  شود و سپس فریم ارسال میمشخصی محاسبه می
شود. در صورتی که با هم  خود فریم مقایسه می  CRCهای ارسال شده محاسبه شده و با بایت  داده

در ادامه به توضیح فرامین    ها رخ داده است.تفاوت داشته باشند یعنی خطایی به هنگام ارسال داده
 می پردازیم: ۱-۹جدول مهم 

0x0A:  ولتاژ تغذیه بر حسب ولت   حداکثر   تنظیم 

 ولتاژ تغذیه   حداکثر   درایور تنظیم شود. با تنظیم  ولتاژ تغذیه حداکثر  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 ۶۰ پیش فرض تغذیه صورت عدم تنظیم مقدار پیش فرض حداکثر ولتاژ

 

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 
تواند منجر به آسیب رسیدن به سیستم کموتاتور جاروبک در موتور شده و باعث کاهش طول  امر می
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از حد تحمل  عمر آن گردد. نیز    تواند باعث آسیب بهدرایور می   همچین کشیدن جریان بیش  درایور 
درایور تنظیم گردد. علاوه برآن    گردد. بنابراین باید لیمیت کنترلر جریان متناسب با مشخصات موتور و

 شود. لوشن  ورودی آنالوگ و پالس در مد کنترل جریان می وتنظیم لیمیت جریان باعث بهبود رز

0xF0  :  مد کنترلی درایور تنظیم 

برای تنظیم مد   باشد.دارای سه مد کنترلی حلقه باز، کنترل ولتاژ و کنترل گشتاور می   AMD7550درایور  
فرض درایور   شود. در صورت عدم تنظیم مد کنترلی، مد کنترلی پیشاستفاده می 0xF0کنترلی از کامند 

توان مد کنترلی درایور را تغییر  می  ۲-۹های داده مطابق جدول با تنظیم بایتمد حلقه باز خواهد بود.  
 داد. 

 مد کنترلی درایور  های داده مقدار بایت 
3F800000 

 دسیمال(  ۱)معادل 
 مد حلقه باز 

40000000 

 دسیمال(  ۲)معادل 
 مد کنترل ولتاژ

40400000 

 دسیمال(  ۳)معادل 
 مد کنترل گشتاور 

 :تنظیم مد کنترلی درایور۲-۹جدول

 (  Acknowledgmentساختار فریم تصدیق) _ 2_1_9
، یک فریم از سمت هاپارامتر   ی ازیک  تنظیمباشد و یا    و ولتاژ  فریم ارسالی تنظیم جریان  هدف  چنانچه

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

 0xFDفقط بایت فرمان با مقدار    و تنهاشود  درایور ارسال می  ارسالی به عنوان فریم تصدیق از سمت
 .جایگزین شده است

 
 فریم تصدیق ساختار :۲-۹شکل

بایت های شروع فریم
(بایت ۲)

درایورآدرس 
(بایت ۱)

فرمان
(بایت ۱)

بایت های داده
(بایت ۴)

چک خطا
(بایت ۱)

بایت پایانی
(بایت ۱)

0xFD(fixed)0xFFFF(fixed) Variable(0x00 – 0xFE) Variable Variable0xFE(fixed)

Start Bytes Address Command Stop ByteData CRC
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 (  Feedback)   ساختار فریم فیدبک_ 3_1_9
یا مقدار سایر و  درخواست ارسال ولتاژ باس، ولتاژ موتور، جریان موتور    یچنانچه هدف از فریم ارسال

ساختار فریم فیدبک نیز مشابه ساختار فریم شود.  درایور ارسال می  پارامترها باشد فریم فیدبک از سمت
 بایت دیتا قرار داده شده است.   ۴باشد با این تفاوت که مقدار پارامتر درخواست شده به جای  ارسالی می

 
 فیدبک فریمساختار  :۳-۹شکل

 

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    1-9  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 

بایت های شروع فریم
(بایت ۲)

درایور آدرس
(بایت ۱)

فرمان
(بایت ۱)

بایت های فیدبک
(بایت ۴)

چک خطا
(بایت ۱)

بایت پایانی
(بایت ۱)

Variable(0x01 – 0xFC)0xFFFF(fixed) Variable(0x00 – 0xFE) Variable Variable0xFE(fixed)

Start Bytes Address Command Stop ByteFeedback CRC

https://www.binaryconvert.com/convert_float.html
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 و برعکس IEEE754: مبدل تحت وب  تبدیل عدد دسیمال به فرمت 1-9  شکل

دسیمال    2-9  شکلدر   فرمت    ۷۵/۱۹عدد  آن    IEEE754به  مقدار  که  است  شده    0x419E0000تبدیل 
 به معادل دسیمال تبدیل شده است.   IEEE754نیز مجدد عدد با فرمت  3-9 شکلدر   باشد.می 

 
 توسط مبدل تحت وب IEE754: تبدیل عدد دسیمال به فرمت 2-9  شکل
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 معادل دسیمال توسط مبدل تحت وب  IEE754تبدیل عدد با فرمت  : 3- 9 شکل

 

 و برعکس)روش علمی(   IEEE754تئوری تبدیل عدد دسیمال به فرمت  _ 3_9
و  USBهای ها از طریق پروتکل جهت ارسال و دریافت داده IEEE754از استاندارد  AMD7550درایور  در

RS485 .استفاده شده است   

   IEEE754تبدیل عدد دسیمال به فرمت  _ 1_3_9
  IEEE754از استاندارد    AMD7550باشد. در درایور  می  Doubleو    Singleدقت    ۲دارای    IEEE754استاندارد  
نشان داده   4-9  شکلدر    Singleبا دقت    IEEE754ساختار استاندارد    استفاده شده است.  Singleبا دقت  

 شده است. 

 
 Singleبا دقت   IEEE754: استاندارد4-9  شکل

که از سه بخش تشکیل شده    باشدبیت می  ۳۲دارای    Singleبا دقت    IEEE754فرمت    4-9  شکلمطابق  
که شامل یک بیت می  اول  دارای    Signباشد  است. بخش  که  به بخش دوم  دارد.  بیت است    ۸نام 
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Exponent  گویند. بخش  میMantissa    یاFraction    از ادامه روند بیت تشکیل شده است.    ۲۳نیز  در 
 توضیح داده شده است.  Singleبا دقت  IEEE754به فرمت  ۱۲۵/۲۴تبدیل عدد دسیمال 

 های صحیح و اعشار از یکدیگر جداسازی قسمت :  ۱مرحله  

های صحیح و اعشار  قسمت  5-9  شکلابتدا قسمت صحیح و اعشار عدد مورد نظر را جدا نمایید. مطابق  
 باشند.می ۱۲۵/۰و   ۲۴به ترتیب   ۱۲۵/۲۴عدد 

 
 جداسازی قسمت صحیح و اعشار  : 5- 9 شکل

 : تبدیل قسمت صحیح به باینری ۲مرحله 

  باشد. می   ۱۱۰۰۰مقدار    ۲۴قسمت صحیح را به معادل باینری آن تبدیل نمایید. در این مثال معادل باینری  
 نشان داده شده است.  1-9 جدول روند تبدیل در 

 باقیمانده  نتیجه  تقسیمات قسمت صحیح 
۲۴
۲  ۱۲ ۰ 

۱۲
۲  ۶ ۰ 

۶
۲ ۳ ۰ 

۳
۲ ۱ ۱ 

۱
۲ ۰ ۱ 

 تبدیل قسمت صحیح به باینری : 1-9 جدول

 : تبدیل قسمت اعشار به باینری ۳مرحله  

- 9  جدول را به معادل باینری آن تبدیل نمایید.روند تبدیل در    ۱۲۵/۰یعنی    ۲۴/ ۱۲۵قسمت اعشاری عدد  
 باشد. می    ۰۰۱/۰نمایش داده شده است. حاصل این تبدیل  2
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 رقم قبل از اعشار  نتیجه  های متوالی قسمت اعشار ضرب
۲ ×۱۲۵ /۰ ۲۵ /۰    ۰ 
۲ ×۲۵ /۰ ۵ /۰ ۰ 
۲ ×۵ /۰ ۰ /۱ ۱ 
۲ ×۰ /۰ ۰ /۰ ۰ 

 به باینری  اعشارتبدیل قسمت : 2-9 جدول

 : ترکیب معادل باینری قسمت صحیح و اعشار با یکدیگر ۴مرحله  

با یدیگر ترکیب نمایید. برای عدد عدد    معادل باینری آن عدد    ۱۲۵/۲۴قسمت صحیح و اعشاری را 
 خواهد شد.  ۰۰۱/۱۱۰۰۰

 ۲نمایش علمی مبنای  : تبدیل عدد حاصل شده به صورت  ۵مرحله  

 نمایش دهید. حاصل عبارت است از:  ۲را به صورت نماد علمی مبنای  ۰۰۱/۱۱۰۰۰اکنون عدد 

𝟏. 𝟏𝟎𝟎𝟎𝟎𝟎𝟏 × 𝟐𝟒 

 

 : تعیین علامت عدد و نمایش به صورت باینری ۶مرحله  

چنانچه عدد مثبت باشد   6- 9  شکلبیت علامت رو تعیین نمایید. مطابق    ۱۲۵/۲۴با توجه به علامت عدد  
 باشد.  می  ۱و چنانچه عدد منفی باشد بیت علامت  ۰بیت علامت 

 
 : تعیین مقدار بیت علامت6-9  شکل

   Exponent: تعیین قسمت  ۷مرحله  

شود. این مقدار بایاس  یک مقدار بایاس تعریف می  Doubleو    Singleبا دقت    IEEE754در استاندارد  
بدست    ۵که در مرحله  ۲توان عدد   Exponentباشد. برای تعیین قسمت می  ۱۲۷عدد  Singleبرای دقت 
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( و حاصل را پس از تبدیل به  ۴+    ۱۲۷=    ۱۳۱جمع کرده )  ۱۲۷( را با عدد بایاس  ۴آوردیم)یعنی عدد  
 دهیم. قرار می 7-9 شکلمطابق  Exponentباینری در قسمت 

 
 Exponentتعیین مقدار : 7- 9 شکل

 Mantissa: تعیین قسمت  ۸مرحله  

  شکل حاصل شد میباشد. مطابق    ۵که در مرحله    ۲قسمت اعشار نمایش مبنای علمی    Mantissaمقدار  
 در جایگاه مربوطه قرار داده شده است.  Mantissaقسمت  9-7

 
 Mantissaتعیین مقدار  : 8- 9 شکل

 : ترکیب سه قسمت حاصل شده به صورت یک عدد ۹مرحله  

  ۱۲۵/۲۴عدد دسیمال    IEEE754معادل    9-9  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 : 9- 9 شکل
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 به معادل دسیمال   IEEE754فرمت   با تبدیل عدد    - ۲-۳-۹

 " 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  ۳۱بیت  •

 باشد.می Exponentقسمت  ۳۰تا  ۲۳های بیت •

 باشد. می  Mantissaقسمت   ۲۲تا  ۰بیت های  •

 بیت علامت را در نظر بگیرید.   مرحله دو:

  ۰باشد. از آنجایی که بیت علامت  باشد عدد منفی و اگر صفر باشد عدد مثبت می  ۱اگر 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    ۱۳۱باشد که اگر آن را به دسیمال تبدیل نماییم عدد  "  می10000011عدد "   ۳۰تا    ۲۳های  بیت
 شود. می 

 تبدیل کنید.   ۱۰را به مبنای    Mantissaقسمت   مرحله چهار:   

 باشد بنابراین: " می10000010000000000000000عدد " Mantissaقسمت 

"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   
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   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    AMD7550درایور    در  شود.می 
های  الگوریتم  دهد.  یصکند تا خطای احتمالی رخ داده در فریم را تشخ کننده کمک می شده و به دریافت 

استفاده شده است.    CRC-8از الگوریتم    AMD7550  درایور  وجود دارند که در  CRCمختلفی برای محاسبه  
در    XORعملکرد  نحوه  شود.  می  XORای از پیش تعیین شده  در این الگوریتم فریم در یک چند جمله

 نمایش داده شده است.  3-9 جدول 

XOR 0 1 

0 0 1 

1 1 0 

 XORعملگرد  :3-9 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   ۱ای را با اولین  در چند جمله  ۱در هر مرحله اولین    ۱۳-۹شکلمطابق   •
 رو انجام دهید.  XORدهید و عملیاد 

 از فریم ورودی خارج شود.   XORعملیات را تا جایی ادامه دهید که حاصل  •

 CRCهای صفر اضافه شده به فریم در ابتدای کار همان بایت  هشت بیت زیر بیت  ۱۳-۹شکلمطابق   •
   باشد.می 0x76باشند. که در این مثال عدد می 
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به صورت مرحله به مرحله نمایش    CRC-8توسط الگوریتم    CRCمراحل محاسبه بایت    10-9  شکلدر  
 داده 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  : 10- 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  :11- 9 شکل

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

بر روی   گشتاور موتور را در مد کنترل   جریانبه عنوان مثال فرض کنید بخواهیم  باشد. می GHSIسایت 
 تنظیم کنیم.   آمپر  ۲۵

توانیم از مبدل آنلاین معرفی شده  تبدیل کنیم که می   IEEE754را به صورت استاندارد    ۲۵ابتدا باید عدد  
به منظور    0x02درایور باید از فرمان    های قبل استفاده کنیم. سپس مطابق جدول دستوراتدر بخش

 . فریم ارسالی به شکل زیر خواهد بود: کنیماستفاده  آمپر موتور برحسب  جریانتنظیم 

FFFF000241C80000FE (CRC) 
  ”0b100011101“جمله    چند  12-9  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 

https://www.ghsi.de/pages/subpages/online_crc_calculation/
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 توسط مبدل آنلاین  CRCمحاسبه بایت  :12- 9 شکل

 

باشد. بنابراین فریم ارسالی باید  می  0x08عدد    CRCکنید مقدار  مشاهده می  12-9  شکلهمانطور که در  
 به صورت زیر باشد: 

FFFF000241C80000FE08 
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 نمونه مثال فرامین و دستورات نوشتنی و خواندنی _ 6_9

 درایور آورده شده است. اندازی سریعچند نمونه فرمان به منظور راه 4-9 جدول در 

 فریم دریافتی  فریم ارسالی  فرمان 
 (Acknowledgement)فریم تصدیق   FFFF000A41C00000FE9E ولت  ۲۴تنظیم حداکثر ولتاژ تغذیه روی  

 (Acknowledgement)فریم تصدیق   FFFF000A42100000FEA4 ولت  ۳۶تنظیم حداکثر ولتاژ تغذیه روی  

 (Acknowledgement)فریم تصدیق   FFFF000A42400000FE15 ولت ۴۸تنظیم حداکثر ولتاژ تغذیه روی  

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

 (Acknowledgement)فریم تصدیق   FFFF001240A00000FE34 ۵کنترلر ولتاژ روی   تناسبیتنظیم ضریب 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق   FFFF001341C80000FE5A ۲۵تنظیم ضریب انتگرالگیر کنترلر ولتاژ روی 
 (Acknowledgement)فریم تصدیق   FFFF001040A00000FEB8 ۵بر روی  ثانویهتنظیم شتاب مثبت 
 (Acknowledgement)فریم تصدیق   FFFF001140A00000FEFE ۵بر روی  ثانویهتنظیم شتاب منفی 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق   FFFF00103A03126FFE49 ۰۰۰۵/۰برروی  ثانویهتنظیم شتاب مثبت 
 (Acknowledgement)فریم تصدیق   FFFF00113A03126FFE0F ۰۰۰۵/۰برروی  ثانویهتنظیم شتاب منفی 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق   FFFF000140400000FE01 ولت ۳تنظیم ولتاژ روی 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق   FFFF000100000000FE0A ولت ۰ یتنظیم ولتاژ رو

 (Acknowledgement)فریم تصدیق   FFFF0001C0400000FE22 ولت  -۳تنظیم ولتاژ روی 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق   FFFF000141200000FEB5 ولت ۱۰تنظیم ولتاژ روی 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق   FFFF0001C1200000FE96 ولت -۱۰تنظیم ولتاژ روی 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق   FFFF000141A00000FE80 ولت ۲۰تنظیم ولتاژ روی 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق   FFFF0001C1A00000FEA3 ولت -۲۰تنظیم ولتاژ روی 
 (Acknowledgement)فریم تصدیق   FFFF000E3C75C28FFEC3 ۰۱۵/۰بر روی  اولیهتنظیم شتاب مثبت 
 (Acknowledgement)فریم تصدیق   FFFF000F3C75C28FFE85 ۰۱۵/۰بر روی  اولیهتنظیم شتاب منفی 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق   FFFF000E40000000FE50 ۲بر روی  اولیهتنظیم شتاب مثبت  

 (Acknowledgement)فریم تصدیق   FFFF000F40000000FE16 ۲بر روی  اولیهتنظیم شتاب منفی 

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

 (Acknowledgement)فریم تصدیق   FFFF000240400000FECB آمپر  ۳تنظیم جریان سیم پیچ موتور روی 

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

 (Acknowledgement)فریم تصدیق   FFFF0002C0400000FEE8 آمپر  -۳تنظیم جریان سیم پیچ موتور روی 

 فرمان ارسال ولتاژ خط تغذیه)ولتاژ باس(
FFFF003000000000FE70 

FFFF003041A2D5D3FEAF 

 ولت(  ۳۵/۲۰)معادل با 
فرمان ارسال ولتاژ ترمینال موتور)ولتاژ دو سر  

 موتور،ولتاژ خروجی درایور( 
FFFF003100000000FE36 

FFFF003140F4D93CFEA4 

 ولت(  ۶۵/۷)معادل 
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 فرمان ارسال جریان سیم پیچ موتور
FFFF003200000000FEFC 

FFFF00323FFD9B26FEB6 

 آمپر( ۹۸/۱)معادل 
 (Acknowledgement)فریم تصدیق   FFFF002C00000000FE6B ولت  ۱۰تا  ۰ولتاژ فرمان فعال کردن ورودی آنالوگ 
 (Acknowledgement)فریم تصدیق   FFFF002C3F800000FE0D ولت  ۱۰تا  ۰ولتاژ  فرمان غیرفعال کردن ورودی آنالوگ

 (Acknowledgement)فریم تصدیق   FFFF002D00000000FE2D فرمان فعال کردن ورودی پالس  

 (Acknowledgement)فریم تصدیق   FFFF002D3F800000FE4B فرمان غیرفعال کردن ورودی پالس 

 (Acknowledgement)فریم تصدیق   FFFF00F400000000FE85 تنظیم آفست سنسور ولتاژ

 (Acknowledgement)فریم تصدیق   FFFF00F600000000FE09 تنظیم آفست سنسور جریان

 نمونه مثال فرامین نوشتنی و خواندنی: 4-9 جدول
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 AMD7550درایور   شروع کار با _ 10

 اید.های قبلی را با دقت مطالعه کردهدرایور مطمئن شوید که بخش برای شروع کار با

 درایور    اندازی سریع راه _ 1_10

آورده شده    USBدرایور از طریق پتانسیومتر و از طریق کابل    اندازی سریعدر این قسمت دو روش راه
 است.

 با پتانسیومتر   درایور   اندازی سریع راه _ 1_1_10

 درایور را برقرار نمایید. یع اندازی سر حداقل سیم کشی لازم جهت راه ۱-۱۰شکلابتدا مطابق : ۱مرحله 

 
 AMD7550ر درایوریع اندازی سحداقل سیم کشی لازم جهت راه :۱-۱۰شکل

ولت    ۱۰تا    ۰کیلواهم خارجی به منظور تامین ولتاژ آنالوگ    ۱۰۰تا    ۱۰از یک پتانسیومتر    ۱-۱۰مطابق شکل
متصل شده اند. همچنین    GNDو    10V OUT+استفاده شده است. سر اول و آخر پتانسیومتر به ترتیب به  

مقاومت ترمزی

M
موتور دی سی 
مغناطیس دائم

 ۱۵ولتاژ دی سی 
ولت ۶۰تا 

سوئیچ فعال ساز
سوئیچ جهت پادساعتگرد

سوئیچ جهت ساعتگرد

فیوز

تا  ۱۰پتانسیومتر 
کیلواهم ۱۰۰
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 +FW+  ،BWهای  متصل شده است. در نهایت ورودی  SPD/TRQ(0-10V)سر وسط پتانسیومتر به ورودی  
 متصل شده اند.  24V OUT+سه عدد سوئیچ به  اب +ENAو 

حالت    +ENAو    +FW+  ،BWهای  وضعیت سوئیچ  ۱-۱۰شکلمطابق    داشته    OFFدر  قرار 
 باشند.

 

حتما از فیوز متناسب با جریان مصرفی موتور استفاده کنید. به عنوان مثال چنانچه جریان   
آمپر در ورودی درایور قرار دهید. در غیر این صورت    ۲۵آمپر است یک فیوز    ۲۰نامی موتور  

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

 

در ابتدای رنج قرار گیرد. ممکن است ولوم در  تا  را بچرخانید  خارجی  ولوم    ۱-۱۰شکلمطابق   
متر اندازه بگیرید و اگر    ولتتوانید خروجی سر وسط ولوم را با  انتهای رنج باشد که می

ولوم را در جهت خلاف تا انتها بچرخانید تا خروجی ولتاژ    بودخروجی روی ماکزیمم ولتاژ  
 . سر وسط صفر شود 

 

باشد. به هنگام اتصال تغذیه به پلاریته آن دقت درایور دارای حفاظت پلاریته معکوس نمی 
اتصال   محض  به  دید.  خواهد  جدی  آسیب  درایور  تغذیه  زدن  جابجا  درصورت  نمایید. 

 ۱۰۰ها با فاصله زمانی    ERR LED   همچنین  شد. روشن خواهد    PWR LEDصحیح تغذیه  
 میلی ثانیه شروع به چشمک زدن خواهند کرد. 

 

  +FWهای  یکی از سوئیچ  سپس  قرار دهید تا درایور فعال شود.   ONرا در حالت    +ENAسوئیچ  :  ۲مرحله 
 قرار دهید تا جهت چرخش موتور مشخص شود.  ONرا نیز در حالت  +BWیا 

آمپر و شتاب    ۲۵  پیش فرض  با لیمیت جریاندرایور    خارجی  : اکنون با چرخاندن پتانسیومتر ۳مرحله 
 . خواهد کردبه صورت حلقه باز اندازی موتور شروع به راهحداقلی پیش فرض 

 خطر

i 

 توجه

i 

 توجه

 خطر
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از طریق نرم افزار درایور از    ۲-۱۰شکلبه منظور تغییر لیمیت جریان مطابق    .تغییر لیمیت جریان:  ۴مرحله 
 تواند اقدام به تنظیم لیمیت جریان درایور نمایید. می  Configurationsبخش 

 
 : تنظیم لیمیت جریان از طریق رابط گرافیکی درایور۲-۱۰شکل

از    ۳-۱۰اولیه و ثانویه مطابق شکلبه منظور تغییر شتاب  درایور.  اولیه و ثانویه    تغییر شتاب :  ۵مرحله 
 توانید اقدام به تنظیم شتاب اولیه و ثانویه نمایید. می  Controlsطریق نرم افزار درایور از بخش 

 
 تنظیم شتاب اولیه و ثانویه مثبت و منفی از طریق رابط گرافیکی درایور :۳-۱۰شکل

شتاب مثبت اولیه

شتاب منفی اولیه

شتاب مثبت ثانویه

شتاب منفی ثانویه
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باشند. هر چقدر مقدار این می  ۱۰مقادیر پیش فرض شتاب مثبت و منفی اولیه و ثانویه   
به   داد و سریعتر  به تغییر سرعت واکنش نشان خواهد  بیشتر شود موتور سریعتر  عدد 

رسد. برعکس هرچقدر مقدار این عدد کمتر شود موتور لخت تر شده  سرعت تنظیم شده می
 و دیرتر به سرعت تنظیم شده خواهد رسید. 

 

 
ولتاژ   یک  باید  ثانویه  شتاب  شدن  فعال  منظور  شتاب   ۲۴تا    ۱۲به  ورودی  به  ولت 

 24V+توانید یک عدد سوئیچ دیگر از  ( اعمال کنید. برای این منظور می+ACC/DCCثانویه)

OUT    به ورودیACC/DCC+    ولت به ورودی    ۲۴متصل کنید. با اعمال ولتاژACC/DCC+ 
درایور شتاب مثبت و منفی اولیه را نادیده گرفته و تا زمانی که ولتاژ به ورودی شتاب ثانویه 

 اعمال شده باشد با شتاب مثبت و منفی ثانویه عمل خواهد کرد. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

i 

 توجه

i 

 توجه
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 USBدرایور از طریق پروتکل   اندازی سریع راه _ 2_1_10
های سریال  باید از یکی از نرم افزارهای انتقال داده  USBاندازی سریع درایور از طریق پروتکل  به منظور راه

 ایم. این منظور از نرم افزار هرکولس استفاده کردهاستفاده کنید. برای 

راه  ۴-۱۰شکلابتدا مطابق  :  ۱مرحله  برقرار    USBاز طریق    درایور   اندازیحداقل سیم کشی لازم جهت  را 
درایور را کنترل نماییم نیازی به اتصال پتانسیومتر خارجی    USBخواهیم از طریق پروتکل  نمایید. چون می

 متصل نمایید. +ENAو  24V OUT+تغییر جهت نیست. تنها سوئیچ فعال ساز را بین  ی هاو سوئیچ

 
 USB: حداقل سیم کشی جهت کنترل درایور از طریق ۴-۱۰شکل

باشد. به هنگام اتصال تغذیه به پلاریته آن دقت درایور دارای حفاظت پلاریته معکوس نمی 
اتصال   محض  به  دید.  خواهد  جدی  آسیب  درایور  تغذیه  زدن  جابجا  درصورت  نمایید. 

  ۱۰۰ها با فاصله زمانی    ERR LED   همچنین  شد.روشن خواهد    PWR LEDصحیح تغذیه  
 میلی ثانیه شروع به چشمک زدن خواهند کرد. 

مقاومت ترمزی

M
موتور دی سی 
مغناطیس دائم

 ۱۵ولتاژ دی سی 
ولت ۶۰تا 

سوئیچ فعال ساز

فیوز

USB 2.0 Cable

 خطر
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شکل:  ۲مرحله  را    ۴-۱۰مطابق  طریقدرایور  کنید.  USBکابل    از  متصل  کامپیوتر  به    به   Deviceسپس 

Manager  درایور به عنوان یک پورت   باید  ۵-۱۰شکلها را چک کنید. مطابق  کامپیوتر رفته و قسمت پورت
 مجازی توسط کامپیوتر شناخته شود. 

 
 درایور توسط کامپیوتر شناخت :۵-۱۰شکل

 

درایور توسط کامپیوتر شناخته شود تا بتوان با آن به درستی    ۵-۱۰شکلحتما بایستی مطابق   
- ۱۰شکلدر قسمت مشخص شده در  ارتباط برقرار کرد. اگر هرگونه علامت تعجب زرد رنگ

  ظاهر بینید  می  ۵-۱۰شکلنمایان شود و یا پورت مجازی به صورتی دیگر غیر از آنچه در    ۵
 شود باید درایورهای مربوطه را نصب نمایید.  

 

مطابق شکل:  ۳مرحله  و سپس  کرده  نصب  طریق سایت  از  را  درایور  گرافیکی  قسمت   ۶-۱۰رابط  وارد 
Connection   را انتخاب کرده و در نهایت دکمه    ۵-۱۰شده و شماره پورت نمایان شده در شکلConnect   را

 فشار دهید تا به درایور متصل گردید. 

i 

 توجه
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 : اتصال درایور به رابط گرافیکی ۶-۱۰شکل

های  های رو به بالای مقابل ورودی شوید و فلش  Configurationsوارد تب    ۷-۱۰: مطابق شکل۴مرحله 
ها از درایور  آنالوگ ولتاژ/جریان و ورودی پالس را بزنید تا وضعیت فعال و غیرفعال بودن این ورودی

باشند)در صورت فعال بودن  ها به صورت پیش فرض در درایور فعال میخوانده شود. معمولا این ورودی
ورودی مقابل  این  آبی  تیک  مقابل    Enها یک  آبی  تیک  و سپس    Enظاهر خواهد شد(.  برداشته  را 

 ها غیرفعال شوند.های رو به پایین را به ترتیب فشار دهید تا این ورودیفلش 

 
 های آنالوگ ولتاژ/جریان و ورودی پالس : غیرفعال سازی ورودی۷-۱۰شکل
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از طریق پروتکل    آنالوگ    USBبه منظور کنترل ولتاژ و گشتاور موتور  باید وردیهای  حتما 
در غیر این صورت امکان ارسال فرمان ولتاژ و گشتاور    ولتاژ/جریان و پالس را غیرفعال کنید.

 را نخواهید داشت.  USBاز طریق پروتکل 

 

شده و در    Serialنرم افزار هرکولس را نصب کنید. وارد تب    .اتصال درایور به نرم افزار هرکولس :  ۵مرحله 
را فشار دهید تا به درایور متصل    Openقسمت سمت راست شماره پورت را وارد نمایید. سپس دکمه  
در قسمت   Serial port COM45 openedگردید. اگر نرم افزار به درستی به درایور وصل شده باشد پیام  

Received/Send data  .ظاهر خواهد شد 

 
 : اتصال درایور به نرم افزار هرکولس ۸-۱۰شکل

 

 

i 

 توجه



 AMD7550 | Dual Channel DC Motor Driver     راهنمای کاربری 
 

58 
www.robotmakers.ir   © 2026 Robot Makers. All Right Reserved. 

 

  ۱۰ترمینال موتور را بر روی    فرض کنید بخواهیم ولتاژ  .سرعت به صورت حلقه باز : ارسال فرمان  ۶مرحله 
 درایور ارسال شود.  باید فریم زیر برای ۶-۹جدول ولت در مد حلقه باز تنظیم نماییم. مطابق 

FFFF000141200000FEB5 
حتما زده شده باشد. سپس دکمه    HEXوارد کنید. تیک    Sendدر قسمت    ۹-۱۰فریم بالا را مطابق شکل

Send    را فشار دهید تا فرمان سرعت برای درایور ارسال شود. در صورتی که مراحل بالا را به درستی انجام
 داده باشید موتور شروع به حرکت خواهد کرد. 

 
 ارسال فرمان تنظیم سرعت در مد حلقه باز: ۹-۱۰شکل
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 در مدهای کنترلی حلقه بسته درایور   اندازی راه _ 2_10

مد کنترل    و  اند از: مد کنترل ولتاژ باشد که عبارتمد کنترلی حلقه بسته می  دودارای    AMD7550درایور  
ولت، ورودی    ۱۰تا    ۰ولتاژ    هر یک از این مدها به صورت مجزا از طریق ورودی آنالوگجریان)گشتاور(.  

در ادامه به    توانند فرمان بپذیرند. می  RS485و    USB، ورودی پالس،  میلی آمپر   ۲۰تا    ۴آنالوگ جریان  
 پردازیم. توضیح هریک از این مدهای کنترلی حلقه بسته می

 درایور در مد کنترل ولتاژ   اندازی راه _ 1_2_10

ولتاژ کنترل  مد  می  AMD7550درایور    در  کنترل  را  موتور  ترمینال  سر  دو  مناسب ولتاژ  مد  این  کند. 
ولتاژ دو   ،ولتاژ باتری به مرور زمانتدریجی  باشد بطوریکه که با کاهش  های مبتنی بر باتری می سیستم

   سر موتور ثابت خواهد ماند و موتور دچار افت سرعت نخواهد شد.

مطمئن    برقرار نمایید.  ۱۰-۱۰مطابق شکلدرایور را    اندازی کشی لازم جهت راهسیم حداقل  ابتدا  :  ۱مرحله 
   باشد. OFFساز در حالت سوئیچ فعال شوید که 

 
 اندازی درایور در مد کنترل ولتاژ: حداقل سیم کشی جهت راه۱۰-۱۰شکل

مقاومت ترمزی

M
موتور دی سی 
مغناطیس دائم

 ۱۵ولتاژ دی سی 
ولت ۶۰تا 

سوئیچ فعال ساز

فیوز

USB 2.0 Cable
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وارد قسمت    ۱۱- ۱۰سپس مطابق شکل  به رابط گرافیکی متصل نمایید.  USB: درایور را از طریق کابل  ۲مرحله 
Configurations  ورودی که  شوید  مطمئن  ابتدا  غیرفعال  شوید.  پالس  و  ولتاژ/جریان  آنالوگ  های 

اید  سی که به درایور متصل کردهولتاژ تغذیه دی  Maximum Supply Voltageسپس در قسمت  باشند.  می 
را در قسمت    ۲۴اید عدد  ولت استفاده کرده  ۲۴به عنوان مثال چنانچه از یک منبع تغذیه    را وارد نمایید. 

 ولت تنظیم شود. ۲۴مربوطه وارد کرده و فلش رو به پایین را بزنید تا ماکزیم ولتاژ تغذیه روی 

 
 : تنظیم ماکزیمم ولتاژ تغذیه ۱۱-۱۰شکل

مد کنترل ولتاژ  Control Modeشده در قسمت  Controlsد قسمت روا ۱۲-۱۰سپس مطابق شکل :۳مرحله 
همچنین    را انتخاب کرده و فلش رو به پایین را بزنید تا مد کنترلی درایور به مد کنترل ولتاژ تغییر کند.

توانید فلش رو به بالای مقابل سایر پارامترها)ضرایب کنترلر ولتاژ، شتاب مثبت و منفی اولیه و ثانویه( می 
 را بزنید تا مقادیر پیش فرض آنها را از درایور خوانده و مشاهده کنید.
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 بر روی مد کنترل ولتاژ از طریق رابط گرافیکی   درایور : تنظیم مد کنترلی۱۲-۱۰شکل

 (. قرار دهید ONرا در حالت  ۱۰-۱۰ساز در شکلساز را وصل کنید)سوئیچ فعال سوئیچ فعال : ۴مرحله 

. ابتدا در قسمت پایین کنار دکمه استارت  شوید  Monitorsد قسمت  روا  ۱۳-۱۰اکنون مطابق شکل:  ۵مرحله 
را   Enقرار دهید. سپس دکمه استارت را زده و در نهایت تیک    Motor Voltageحالت مانیتور را بر روی  

رفرنس ولتاژ را برای    Enتوانید با حرکت دادن اسکرول در قسمت بالای مانیتور مقابل  بزنید. اکنون می
ولت و با    ۲۴تا مثبت    ۰با حرکت دادن اسکرول به سمت راست ولتاژ رفرنس از  درایور ارسال کنید.  

 ولت تغییر خواهد کرد.  ۲۴تا منفی  ۰حرکت دادن اسکرول به سمت چپ ولتاژ رفرنس از 

رفرنس و ولتاژ واقعی دو   نمودار ولتاژ  ۱۴-۱۰با حرکت دادن اسکرول به سمت راست و چپ مطابق شکل
توانید د. چنانچه عمکرد ترکینگ ولتاژ مناسب نیست مینشوسر موتور به صورت برخط نمایش داده می

 ضرایب کنترلر ولتاژ و شتاب را تغییر دهید تا به عملکرد مطلوب برسید.  Controlsاز قسمت 
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 : تنظیمات قسمت مانیتور در رابط گرافیکی ۱۳-۱۰شکل

 
 : مانیتور کردن ولتاژ رفرنس و ولتاژ واقعی موتور در بخش مانیتور۱۴-۱۰شکل

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

 ضرایب را تنظیم نمایید.    Controlsاز قسمت 

 

i 

 توجه
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 گشتاور)کنترل جریان(   درایور در مد کنترل  راه اندازی _ 2_2_10

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

 . گشتاوری بیش از مقدار تعیین شده را به بار اعمال نخواهد کرد 

مطمئن    برقرار نمایید.  ۱۰-۱۰مطابق شکلدرایور را    اندازی کشی لازم جهت راهسیم حداقل  ابتدا  :  ۱مرحله 
   باشد. OFFساز در حالت شوید که سوئیچ فعال 

کابل  ۲مرحله  از طریق  را  درایور   :USB  نمایید. سپس مطابق شکل متصل  گرافیکی  رابط  وارد   ۱۵-۱۰به 
های آنالوگ ولتاژ/جریان و پالس غیرفعال شوید. ابتدا مطمئن شوید که ورودی  Configurationsقسمت  

میت جریان با توجه یلرا وارد نمایید.    ت جریانیلیم  Current Limit(Amps)باشند. سپس در قسمت  می 
  ۲۵آمپر است عدد  ۲۵شود. به عنوان مثال چنانچه جریان نامی موتور به جریان نامی موتور تعیین می

آمپر تنظیم   ۲۵تا لیمیت جریان کنترلر روی    درا در کادر مربوطه وارد کرده و فلش روی به پایین را بزنی
 شود. 

 
 لیمیت کنترل جریان تنظیم  :۱۵-۱۰شکل
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 جریان مد کنترل    Control Modeشده در قسمت    Controlsوارد قسمت    ۱۶-۱۰: سپس مطابق شکل۳مرحله 
تغییر کند. همچنین    جریانرا انتخاب کرده و فلش رو به پایین را بزنید تا مد کنترلی درایور به مد کنترل  

، شتاب مثبت و منفی اولیه و جریانتوانید فلش رو به بالای مقابل سایر پارامترها)ضرایب کنترلر  می 
  ثانویه( را بزنید تا مقادیر پیش فرض آنها را از درایور خوانده و مشاهده کنید.

 
 از طریق رابط گرافیکی   گشتاوربر روی مد کنترل  درایور تنظیم مد کنترلی:  ۱۶-۱۰شکل

 (. قرار دهید ONرا در حالت  ۱۰-۱۰ساز در شکلساز را وصل کنید)سوئیچ فعال سوئیچ فعال : ۴مرحله 

شوید. ابتدا در قسمت پایین کنار دکمه استارت    Monitorsد قسمت  روا  ۱۷-۱۰اکنون مطابق شکل:  ۵مرحله 
را    Enقرار دهید. سپس دکمه استارت را زده و در نهایت تیک    Motor Currentحالت مانیتور را بر روی  

را برای    جریانرفرنس    Enتوانید با حرکت دادن اسکرول در قسمت بالای مانیتور مقابل  بزنید. اکنون می
و با    آمپر   ۲۵تا مثبت    ۰رفرنس از    جریاندرایور ارسال کنید. با حرکت دادن اسکرول به سمت راست  

 تغییر خواهد کرد.  آمپر  ۲۵تا منفی  ۰رفرنس از  جریانحرکت دادن اسکرول به سمت چپ 

واقعی   جریانرفرنس و    جریان نمودار    ۱۸-۱۰با حرکت دادن اسکرول به سمت راست و چپ مطابق شکل
توانید مناسب نیست می  جریانشوند. چنانچه عمکرد ترکینگ  موتور به صورت برخط نمایش داده می 

 و شتاب را تغییر دهید تا به عملکرد مطلوب برسید.  جریانضرایب کنترلر  Controlsاز قسمت 
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 تنظیمات قسمت مانیتور در رابط گرافیکی : ۱۷-۱۰شکل

 
 رنس جریان و جریان واقعی موتور : نمودار رف۱۸-۱۰شکل
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 AMD7550 درایور   ابعاد مکانیکی_ 11
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