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 آشنایی با پالس های خروجی

س در خروجی نوع پال 2 های کامپکت مجهز به آن می باشند، تولید PLCی که امروزه اکثر هاییکی از قابلیت

شود. در بسیاری از کاربردهای صنعتی لازم است در می تولید ترانزیستوریهای پالس در خروجی 2 باشد. اینمی

 پالس هایی با فرکانس بالا تولید شود.،  PLCخروجی 

 شوند:دسته تقسیم می 2 های خروجی بهپالس

1 –  (Pulse Width Modulation (PWM 

توان کنترل موتور باشد. از کاربردهای این پالس میمتغیر می Duty Cycleثابت و  Cycle Timeاین پالس دارای 

DC .را نام برد 

 

 

 

 بر حسب میلی ثانیه و میکروثانیه وجود دارد. Duty Cycleو  Cycle Timeدر این پالس، امکان تعیین زمان 

 

2 -  (Pulse Train Operation (PTO  

به همراه باشد. در این پالس، تعداد پالس می %50 ، برابرمساوی Duty Cycleمربعی با  پالساین پالس، یک 

Cycle Time باشد. پالس قابل تعیین میPTO تواند در حالت میSingle Trian  یاMultiply Train  تولید

 باشد.ای میشود. یکی از کاربردهای این پالس در کنترل موقعیت یک سرو موتور یا کنترل حرکت یک موتور پله

 

 

 

 

 .های مختلف متفاوت می باشد PLCفرکانس این پالس ها در 
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 ها آن موتورها و درایوهای آشنایی با سرو
 

گیرد. قبل از بررسی مراحل پیکربندی مورد بررسی قرار می Positioningدر  PTOدر ادامه بحث، کاربرد پالس 

بحث  ها  آشنا شوند. امروزهیوهای  آنلازم است دوستان عزیز کمی با اصول اولیه سرو موتورها و درا PTOپالس 

شود. در این راستا باشد و روز به روز بر کاربرد آن افزوده میصنعتی یکی از مباحث بسیار مهم می سرو در مراکز

کنند که در ادامه به برخی از های تولید کننده بسیاری در زمینه تولید این تجهیز به طور گسترده فعالیت میشرکت

 برندهای مطرح اشاره شده است:

 

MITSUBISHI 

 

 

 

 

 

 

 

 

YASKAWA 
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DELTA 

 

 

 

 

 

 

Panasonic 

 

 

 

 

 

 

ESTUN 
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ر زمینه ساخت درایوهای ددر این بخش نیامده است نیز ها بسیاری که نام  آن ی هاالبته لازم به ذکر است که شرکت
نند. کبازار می های مختلف واردو قابلیت در توان زنده، درایوهای خود راهای ساکنند. تمامی شرکتسرو فعالیت می

شود مشخصات عمومی سعی می حثباشد. در این بنیز متفاوت میمتناسب با این موضوع، توان و مشخصات موتورها 
 و کلی سرو درایوها مورد بررسی قرار گیرد.

شود و امروزه در اکثر ماشین آلات صنعتی برای کنترل دقیق کاربرد سرو موتورها به صنایع خاصی محدود نمی
گردد. کنترل در موتورهای سرو با توجه به بحث فیدبک بسیار دقیق و سریع شتاور استفاده میموقعیت، سرعت و گ

 باشد. می

 برخی از کاربردهای سرو موتور:

 ماشین آلات چاپ - 1

 ماشین آلات پرکن - 2

 ماشین آلات فرز و تراش - 3

 ربات ها - 4

 ماشین آلات بسته بندی  - 5

 ماشین آلات برش - 6
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 باشد:یک سیستم سرو  شامل اجزای زیر می

1 - Motor 

 شود. های مختلف ساخته میسرو موتور، یک موتور با طراحی خاص و مجهز به انکودر بوده و در توان

 

 

 

 

 

 

 

 

2 - Drive 

ی ای سعباشد. امروزه برندهای حرفههای مختلفی میدرایو، بخش قدرت یا همان آمپلی فایر بوده و دارای بخش
 بخش فرمان را از بخش قدرت تفکیک کنند. کنند واحد کنترل یا در واقعمی

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3 - Motion Controller 

های کنترلی انجام دهد. لازم به تواند عملیات کنترل را با تولید پالسباشد که میاین واحد، بخش کنترل یا فرمان می
 باشند. رهای مختلفی برای راه اندازی میذکر است که درایوها خود دارای تنظیمات و پارامت
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 ند.نعتی بین کنترلر و درایو مخابره شوصتواند از طریق یک شبکه های کنترلی میفرمان
 

 حالت زیر باشد: 3 در قالب یکی ازتواند می Motionواحد 

1 - Drive Base : شود.در قالب یک کارت در کنار درایو نصب می 

  

 

 

 

 

 

2 - Stand Alone :تواند عملیات کنترل را انجام دهد. این باشد که به تنهایی میدر قالب یک کارت مجزا می
 باشد.های شبکه میو ماژول CPUهای مختلف از جمله ماژول تغذیه، واحد خود دارای ماژول

 

 

 

 

 

 

3 - PLC Base :  در قالب یک ماژول در رکPLC دانید، در اکثر باشد. همانطور که میمیPLC  ها، ماژول

به کار گرفته  Motionتوانند در کاربردهای می PLCهای تابعی وجود دارند که در رک هایی تحت عنوان ماژول

های به عنوان ماژول S7-200و  S7-300ی سری ها PLCدر  EM253و  FM353شوند. به عنوان مثال 

Motion شوند. این ماژول ها در کنار معرفی میCPU ان واحد فرمان برای کنترل یک درایو سرو توانند به عنومی

 انجام وظیفه کنند.
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 شویم.شرکت زیمنس آشنا می EM253و  FM353های در ادامه، به طور مختصر با ماژول
 

 FM353ماژول 

تواند توسط این ماژول می PLCشود. در واقع، ایستگاه از این ماژول برای کنترل موتورهای پله ای و سرو استفاده می

کند. روی و فیدبک های لازم را از آنها دریافت را برای درایو سرو و یا درایو موتور پله ای ارسال  کنترلیهای نالسیگ

های انکودر موتور تعبیه نشده است. این لوپ حتماً باید بر روی درایو بسته این ماژول رابط مربوط به دریافت پالس

 شود.

 

 

 

 

 

 کند:ایو موتور پله ای و یا سرو درایو فراهم میموارد زیر را برای در FM 353ماژول 

 کنترل فرکانس - 1

 های جهتسیگنال - 2

 های کنترلی ویژهسیگنال - 3
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 های کنترلی و تامین توان موتور را برعهده دارد. بخش قدرت یا همان درایو موتور، وظیفه پردازش سیگنال

 

 

 

 

 

 

 

 FM 353های مختلف قسمت

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  X2پورت 

 FM353باشد که برای اتصال به درایو تعبیه شده است. در واقع، پین می 15 پورت مربوط به درایو، یک پورت

 کند.ای یا سرو ارسال میهای کنترلی جهت و پالس را به درایو موتور پلهتوسط این رابط، سیگنال
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 ادامه

 

 

 

 

 

 : X2های پورت پین

 

 

 

 

 

 

 

 های خروجی سیگنال

های اص   لی برای کنترل س   رو  در این رابط به عنوان پالس Pulseو  Direction ،Enableهای کنترلی یگنالس   
 شویم.ها  آشنا میباشند که در ادامه با  آنمی

 

Pulse کند. موتور به باشد. فرکانس این پالس، سرعت موتور را مشخص می: یک کلاک پالس برای کنترل سرو می
دهد. در واقع، تعداد این پالس زاویه چرخش موتور را مشخص رونده این پالس عکس العمل نشان میهر لبه بالا ازای 

 کند.می
 

DIR : کند. این سیگنال جهت حرکت موتور را مشخص می 

On : گردش به سمت چپ 

Off : گردش به سمت راست 
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Enable  ماژول :FM353 فعال و یا غیرفعال کند. این خروجی  تواند این سیگنال رادر هر زمان از چرخه کنترل می
 تواند  موارد زیر باشد:بودن این سیگنال می Offکند. در واقع، سیگنال فعال بودن را برای درایو ارسال می

 غیرفعال کردن ورودی پالس - 1

 قطع کردن تغذیه موتور - 2

 ریست کردن حلقه شمارش - 3

 های خطا پاک کردن پیغام - 4
 

Pwm/Boost : س پالPwm باشد. مزایای استفاده از این روش:به مدولاسیون عرض پالس معروف می 

 بهینه سازی راندمان - 1

 های گشتاورکم کردن ضربان - 2

 های پایینکنترل موتور در سرعت - 3

 و... 

 های ورودی سیگنال

Ready  :5 سطح ولتاژ این ورودیv بودن واحد قدرت یا همان  باشد. سیگنال در این ورودی نشان دهنده آمادهمی
 باشد. درایو می

 

  FM353های دیجیتال در ورودی

FM353 باش   ند. به این    یمکاری برابر   تمامی این ورودی ها از لحاظ اولویت    باش   د.  ورودی دیجیتال می  4 دارای

 یچ ها را متصل نمود.سیمه و همچنین، میکروسوئ 3 یا 2 توان شستی ها، سنسورهایورودی ها می

 

 ربردها:کا

 انتخاب نقطه مرجع - 1

 عمال فرامین استارت و استپ به صورت خارجیا - 2

 های لمسیجهت اتصال پراب - 3
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  FM353های دیجیتال در خروجی

باشد. در ادامه، به برخی از کاربردهای خروجی دیجیتال برای استفاده در کاربردهای مختلف می 4 بهمجهز این ماژول 
 شاره شده است:های دیجیتال اخروجی

 رسیدن و توقف در موقعیت مطلوب  - 1

 جهت تغییر گردش  - 2

 فرمان به محرک ها و مصرف کننده ها - 3
 

 کنید.را ملاحظه می FM353های دیجیتال در شکل زیر، ورودی و خروجی

 

 

 

 

 

 

 

 EM253ماژول 

سرو موتور وجود دارد. این ماژول قابل های فرکانس بالا برای کنترل یک توسط این ماژول نیز امکان تولید پالس

 باشد.می PLC S7-200اتصال به 
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های وجود دارد. این ماژول نیز دارای ورودی و خروجی 200KHzتوسط این ماژول امکان تولید پالس تا فرکانس 
 باشد.مختلفی می

  

 

 

 

 

 

 

P0  وP1 توسط خروجی باشند. همچنینخروجی ترانزیستوری مربوط به تولید پالس می ،DIS درایو  توانماژول می
 کرد.را فعال یا غیرفعال 

های ورودی نیز ماژول تواند رجیستر شمارنده درایو را ریست کند. توسط سیگنالماژول می،  CLRتوسط خروجی 
 ماژول را فعال و غیرفعال کند. موتور را دریافت نموده و همچنین تواند موقعیت اولیه و تعداد دورمی
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 های مختلف درایوهاقسمت

 شوند:های زیر تعبیه میهای سازنده، قسمتمعمولاً بر روی درایوهای اکثر شرکت
 

ت و تعدادی باتن تشکیل شده است. در واقع، اپراتور این قسمت معمولاً از چند سون سگمن پنل اپراتوری : - 1
های درایو به راحتی بر روی این . همچنین، فالت و آلارمو را تنظیم کندتواند توسط این واحد پارامترهای درایمی

 باشد.واحد قابل رویت می
 

شود. بر روی تمامی درایوها محلی برای اتصال ولتاژ اصلی تعبیه می های اتصال تغذیه درایو:ترمینال - 2
های پایین در تکفاز برای توان توانند در حالت تکفاز و سه فاز راه اندازی شوند. البته درایوهایدرایوهای سرو نیز می

 باشند.دسترس می
 

شود. بر روی تمامی درایوها ترمینال هایی نیز برای اتصال به سرو موتور تعبیه می های اتصال موتور:ترمینال - 3
 شوند.مشخص می U V Wهای این ترمینال ها معمولاً با نام
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 فاز به درایو 3اتصال منبع تغذیه 

 
 

شود، سوکت یا هایی که بر روی تمامی درایوهای سرو تعبیه مییکی دیگر از بخشتصال انکودر: رابط ا - 4
 باشد.رابطی برای اتصال به فیدبک انکودر موتور می
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 I/Oهای ، بخش مربوط به سیگنالیکی دیگر از بخش هایی که بر روی تمامی درایوها وجود دارد:  I/Oرابط  - 5
 باشد.  با چندین پین تواند یک سوکتاین سوکت میباشد. درایو می

 وجود دارد که شامل سه گروه سیگنال می باشد: CN1سوکتی با نام  DELTAمثلا در سرو درایو شرکت 

ط به کنترل سرعت، کنترل گشتاور، سیگنال های مرجع انکودر از درایو و ورودی های مربوط به پین های مربو-1
Pulse/Direction  

 های دیجیتال قابل برنامه ریزی توسط پارامترهای درایو ورودی-2

 های دیجیتال قابل برنامه ریزی توسط پارامترهای درایو خروجی-3

 

 
 

یک                                ت،سرعمربوط به سیگنال ورودی آنالوگ برای کنترل  (V-REF) 20به عنوان مثال پین شماره 
 .می باشد 10v….+10v-ولتاژ 

واند یک ولتاژ                              نیز برای کنترل گشتاور استفاده می شود. این ورودی نیز می ت (T-REF) 18ین شماره پ
-10v….+10v .می باشد 
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ی می تواند در مربوط به ورودی های پالس برای کنترل موقعیت می باشند. این ورود CN1تعدادی از پین های رابط 

ودر از همچنین تعدادی پین نیز برای دریافت سیگنال های انک باشد. Open Collectorو  Line Driveحالت 

 درایو در نظر گرفته شده است.
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 (CN1)رابط  I/Oسیم بندی سیگنال های 

 اتصال سیگنال جهت کنترل درایو در مد سرعت و گشتاور

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ضعیت درایوخروجی آنالوگ جهت مانیتور کردن و
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 با تغذیه داخلی خود درایوOpen Collector (PNP )ورودی پالس 

 

 خارجیبا تغذیه  Open Collector(PNP)ورودی پالس 
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  5vبا تغذیه  Line Driveورودی پالس 

 

 

  5vبا تغذیه  Line Drive سرعت بالا ورودی پالس
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 را میتوانید در کاتالوگ مربوطه ملاحظه کنید. DELTAمربوط به سرو درایوهای سایر اتصالات 

 

شود، ها  تعبیه میتوسط رابطی که بر روی  آن PCتصال به امروزه، در اکثر درایوها قابلیت ا رابط کامپیوتر: - 6
برای  PCقرار شود. اتصال به رببه راحتی و یا رابط های استاندارد  LANرابطتواند توسط وجود دارد. این ارتباط می

 باشد.انجام عملیات پارامتردهی و کنترل درایو توسط نرم افزار می

 
 

تواند بر روی درایوهای سرو تعبیه یکی دیگر از رابط هایی که می های اختیاری:اژولمرابط اتصال به  - 7
توسط  PLCکه ارتباط بین درایو و  باشد. فرض کنید قرار استهای مختلف میشود، رابطی برای اتصال به ماژول

 توان درایو را توسط یک ماژول در شبکه پروفیباس یا اترنت قرار داد.شبکه پروفیباس برقرار شود. در این حالت، می

عبیه شده ت (Control Unit)بر روی واحد کنترل  Onboardدر برخی از درایوهای زیمنس این رابط ها به صورت 
 است.
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 کنید.را مشاهده می Yaskawaجزای مختلف یک درایو سرو در شکل زیر، ا

 

 

 

 

 

 

 

 

 PLCیا  Motionهای مختلف با واحد توانند توسط شبکههمان طور که بیان شد، امروزه سرو درایوها به راحتی می
 های پرکاربرد اشاره شده است.ها ارتباط برقرار کنند. در زیر، به برخی از شبکه

Ethernet 

CAN 

Profibus 

DeviceNet 

Mechatrolink 
 

 شود.استفاده می Mechatrolinkبرای اتصال به شبکه  NS115از ماژول  Yaskawaبه عنوان مثال، در درایوهای 
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ر شود. بدین منظور، ایستگاه برقرا  Mechatrolinkتواند توسط شبکه می Driveو  Motionارتباط بین ایستگاه 

Motion که نیز باید به ماژول شبMechatrolink  مجهز شود. ایستگاهMotion  مربوط به درایوهایYaskawa 

وسط نرم افزاری خاص، یک موشن کنترلر بسیار پرقدرت بوده و ت Trajexiaباشد.  Trajexiaتواند ماژول می

رقرار یو ارتباط بهای مختلف با دراتواند توسط شبکهنیز می Trajexiaباشد. ایستگاه قابلیت دریافت برنامه را دارا می

 گیرند.های شبکه قرار میکند. در نتیجه، کارت هایی نیز در این ایستگاه تحت عنوان کارت

 توانند نصب شوند:های زیر میماژول Trajexiaدر ایستگاه 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

A :  واحدPS 

B :  ماژولCPU (TJ1 - MC) 

C : شبکه ماژولTJ1 - ML  

D : سرو درایو 

E :  ماژولNS115 

F : سرو موتور 

G :  ماژولTJ1 - TER   
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توسط شبکه  Trajexiaبا ایستگاه  NS115توسط ماژول  Yaskawaکنید، درایو همانطور که در شکل مشاهده می

Mechatrolink باشد. ایستگاه در ارتباط میTrajexia  نیز توسط ماژولTJ1-ML .به این شبکه متصل شده است 

 در سرو درایوها I/Oرابط 
باشند. یمجهز م  I/Oهای های قبلی بیان شد، تمامی سرو درایوها به یک رابط برای اتصال سیگنالمانطور که در بحثه

    باشد. این های کنترلی درایو میهای این رابط زیاد است که این موضوع مربوط به تعداد زیاد سیگنالتعداد پین
اشاره شده های مهم این ارتباط ند. در ادامه، به برخی از سیگنالباشسیگنال ها در دو حالت دیجیتال و آنالوگ می

 است:

 های ورودی:سیگنال

 و گشتاور های آنالوگ برای کنترل درایو در مد سرعتیگنالس - 1

 های محدود کننده گشتاور و سرعتسیگنال - 2

 Readyسیگنال  - 3

 Enableسیگنال  - 4

 Alarmسیگنال  - 5

 Clearیا  Resetسیگنال  - 6

 Reverse/Forwardسیگنال تغییر جهت دور  - 7

 سیگنال کنترل موقعیت - 8

 سیگنال توقف اضطراری - 9

 های تعیین حدود حرکتسیگنال - 10

  24Vهای تغذیه سیگنال - 11

 

 سال شوند:توانند از تجهیزات زیر به درایو ارمی های ورودی دیجیتالسیگنال

 های استارت / استپشستی - 1

 میکروسوئیچ ها - 2

 سنسورها - 3

 PLCهای دیجیتال خروجی - 4
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 و ارسال شوند:توانند از تجهیزات زیر به درایوگ نیز میهای ورودی آنالسیگنال

 پتانسیومتر - 1

 تجهیزات و سنسورهای آنالوگ - 2

 PLCخروجی آنالوگ  - 3

 

 های خروجی:سیگنال

 انکودر موتور Zهای مربوط به سیگنال - 1

 Readyسیگنال  - 2

 Alarmهای سیگنال - 3

 های آنالوگ مربوط به مانیتور کردنسیگنال - 4

 سیگنال خروجی انکودر  - 5

 و...

 

های سیگنال یا ورودی دیجیتال توانند به تجهیزاتی مانند رله ها، لامپهای درایو میهای دیجیتال در خروجیسیگنال
 ارسال شوند. PLCسایر کنترلرها مانند 
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 کنید.در شکل زیر، نمای کلی یک سرو درایو را مشاهده می

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

های دیجیتال و آنالوگ را ملاحظه های ورودی دیجیتال و آنالوگ و همچنین، خروجیدر شکل فوق، سیگنال
فت ارسال و دریا Motionهای یا ماژول PLCدرایو توسط  I/Oهای کنید. در بسیاری از کاربردها سیگنالمی
 شوند. می

شود. این اتصال حتماً باید به برای اتصال انکودر موتور استفاده می CN2در ضمن،  با توجه به شکل فوق از سوکت 
 باشد.درایو دارای خطا می ،طور صحیح برقرار شود. در صورت عدم اتصال فیدبک انکودر
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 باشد.به یک سوکت برای اتصال به درایو می هزکنید، خروجی انکودر موتور مجهمانطور که در شکل فوق ملاحظه می

 

 

 

 

 

 

 باشد. در واقع، سیستم سرو در سه مد قابل راه اندازی  است:در سرو سه لوپ کنترلی قابل اجرا می

 )گشتاور( Torqueمد   - 1

 )سرعت( Speedمد   - 2

 )موقعیت( Positionمد   - 3

 

 در مد گشتاور:

 های آنالوگ مربوط به کنترل گشتاور رودیو یا و Speedلوپ  فرمان از : 

 سنسور جریان  فیدبک از :
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 در مد سرعت:

 نترل سرعتکهای آنالوگ مربوط به یا ورودی Positionلوپ  فرمان از :

 انکودر )فرکانس پالس( فیدبک از:

 

 

 

 در مد موقعیت:

 برنامه کنترلی یا قطار پالس فرمان از :

 د پالس(انکودر )تعدا فیدبک از:

 

 

 

 

 های زیر در درایو بسته شوند. توانند در حالتهای کنترلی میلوپ

1 -  

 

 

 

 

 

2 -  
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3 -  

 

 

 

 

 

اند. منظور از کنترلر، همان های سرعت و موقعیت در کنترلر بسته شدهلوپ گشتاور در درایو و لوپ (1)در حالت
PLC  یا واحدMotion کودر باید به کنترلر منتقل شود. در این صورت، نیاز به باشد. در این حالت، فیدبک انمی

باشد باشد. آمپلی فایر در این وضعیت در سطح پایین تر قرار گرفته و یک درایو معمولی مییک کنترلر هوشمند می
 که تنها در بحث قدرت نقش دارد. 

 شود.ت میدر ضمن، سیگنال مربوط به کنترل گشتاور نیز از کنترلر در سطح بالاتر دریاف

 

 

 

 

 

شود. در این حالت، در مد لوپ سرعت و گشتاور توسط درایو و لوپ موقعیت توسط کنترلر بسته می( 2)در حالت

تواند یک کند. در این صورت، کنترلر میسرعت، درایو سیگنال آنالوگ کنترل سرعت را از کنترلر دریافت می

CNC  یا یکMotion یا یک کارت  ،ارزان قیمتMotion  در رکPLC .باشد 
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های دیجیتال کنترلی را از هر سه لوپ در درایو بسته شده و درایو در مد موقعیت، قطار پالس و سیگنال( 3)در حالت

تواند برای مقاصد باشد. این اتصال میکند. در این صورت، اتصال فیدبک به کنترلر اختیاری میکنترلر دریافت می

د. باشنترلر میکر این حالت، سرو درایو یک درایو کامل و حرفه ای در سطح بالاتر از مانیتورینگ برقرار شود. د

 درایو تولید کند. های کنترلی را برایباید پالسکنترلر در این حالت تنها 

 

 

 

 

 

در پروژه  (3) کنند که شرایط حالتامروزه، اکثر برندهای حرفه ای سرو درایوهای خود را به گونه ای طراحی می
 برقرار شود.

 نکات:

                     تواند یک سیگنالدر مد گشتاور و سرعت درایو به سیگنال آنالوگ نیاز دارد. این سیگنال آنالوگ می
10v.. +. - 10v .باشد 

دهد. در نتیجه، در این مد تعداد شفت موتور را حرکت می ،های دریافت شدهدر مد موقعیت، درایو توسط تعداد پالس
 باشد.تعیین کننده مقدار حرکت سرو موتور می ،لسپا
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مثلا باشد. اندازه حرکت شفت سرو موتور، متناسب با تعداد پالس و سرعت حرکت آن،  متناسب با فرکانس پالس می
 د.دهدور شفت موتور را حرکت  می 1 پالس، 10000به ازای دریافت  یدرایو
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 درایو دلتا را در سه مد مشاهده می کنید. در ادامه نحوه سیم بندی

 (Position Mode)مد موقعیت
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 (Speed Mode)مد سرعت
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 (Torque Mode)گشتاورمد 
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 مد کنترلی موقعیتساختار 

 
 

 سرعتمد کنترلی ساختار 

 

 

 گشتاورمد کنترلی ساختار 
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های  CPUشرکت زیمنس که موضوع بحث ما می باشد، فرکانس پالس های خروجی در  PLC S7-1200در 

 مختلف متفاوت می باشد.

 

گی به تنظیمات سرو درایو، هر پالس می تواند منجر به تولید می شود. بست PLCدر خروجی  PTOقطار پالس 

پالس در دور ست شده  1000حرکت سرو موتور با یک زاویه مشخص شود. به عنوان مثال اگر سرو موتور بر روی 

خواهیم داشت. سرعت حرکت نیز به تعداد پالس تولید شده در  0.36باشد، به ازای هر پالس، حرکتی به اندازه زاویه 

 مان بستگی دارد.واحد ز

 

 

 

 

 

PLC.توسط دو خروجی خود می تواند عملیات کنترل سرعت و جهت را انجام دهد 
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 کاربر بسته به نیاز می تواند تنظیمات لازم را برای پالس های خروجی انجام دهد.

 

 

 
 

PTO (Pulse A and Direction B)  : 

قعیت و از یک خروجی دیگر نیز برای کنترل جهت در این حالت از یک خروجی جهت تولید پالس جهت کنترل مو

 حرکت محور استفاده می شود.

 

 

 

 

 

 

PTO (Clock up A and Clock down B) 

 جهت حرکت محور را کنترل نمود. می توان Bو  Aدر این حالت توسط خروجی های 
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PTO (A/B Phase) 

                به هم باعث تغییر در جهت حرکت محور  نسبت B و  Aدر این حالت پس فاز و پیش فاز شدن کلاک های 

 می شود.
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Positioning Control System   

 عملکرد

 و Siemens Sinamics S110 درایو( سرو )سرو درایویک  توسطیک سرو موتور در این مجموعه آموزشی، 

 .کنترل می شود S7-1200 CPU1214Cبا استفاده از رابط پالس 
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  SINAMICS S110آشنایی با سرو درایو 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 تولید می شوند: در گروه های مختلفی طراحی و SINAMICSکاربرد، درایوهای نوع با توجه به 

SINAMICS G  :برای کاربردهای استاندارد توسط موتورهای القایی 

SINAMICS S :  توسط موتورهای سنکرون/القایی برای کاربردهای پیچیده تر و دقیق تر 

SINAMICS DC MASTER  : این درایو یک درایوDC  از خانوادهSINAMICS .می باشد 

 

 این خانواده تمامی راه حل ها برای تمامی وظایف یک درایو را ارائه می دهد: 

 کنترل پمپ و فن در کاربردهای صنعتی 

 آسانسور و همچنین در کانوایرها و ماشین آلات حمل و نقل کاربردهای پیچیده همچون سانتیفیوژ، پرس، اکسترودر، 

 در صنایع نساجی، ماشین آلات کاغذ و برش، خطوط نورد و آسیاب 

 قابل استفاده در توربین های بادی با دقت بالا 

 قابل استفاده در ماشین آلات چاپ و بسته بندی و همچنین ماشین های فرزکاری 
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SINAMICS S110 ن یک ایستگاه در شبکه می تواند به عنواProfibus-DP .در این حالت درایو  باشد

SINAMICS همانند  تواند در کنار ایستگاه های دیگر میRemote I/O  ، هاHMI  ،PC  و... در شبکه پروفیباس

 قرار گیرد.

 

 

 

 

 

 

 

ه امن با بستر یک شبک Profinetرا نیز دارا می باشد.  Profinetهمچنین این درایو قابلیت کنترل در شبکه 

Ethernet .می باشد 
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 SINAMICS S110 / S12اجزای 
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 SINAMICS S110بخش اصلی 

 Power Module )واحد قدرت( 

 Control Unit )واحد کنترل( 

 
 

 قدرت و تجهیزات اتصال تغذیه 
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 %10+با  1ph .240VACیا  %10+با  3ph  .480VACبرای تطبیق ولتاژ در رنج  Autotransformerیک 

 موتور می بایست به ازای افزایش ولتاژ محافظت شود. می تواند مورد استفاده قرار گیرد.
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 PM340واحد  
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 PM340 FSAماژول  نمای کلی

 
 موتور اتصالات تغذیه ورودی و
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 باشد. تغذیه ورودی درایو با توجه به تک فاز و یا سه فاز بودن به صورت زیر می

 

 .قدرت به موتور می باشد مینال های زیر نیز جهت اتصال واحدتر
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 و مقاومت ترمز DC Linkاتصال تغذیه خط 

 مثالی از اتصالات 
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 واحد کنترلبه Thermoswitch اتصال

اومت اگر مق ه یکی از ورودی های دیجیتال واحد کنترل متصل نمود.حالت می توان سوئیچ ترموستات را بدر این 

   ن ارسال و یک سیگنال به یک بیت، جهت اعلام غیر فعال شد قطعواحد قدرت تغذیه ترمز بیش از حدگرم شود، 

 می شود.

 
 استفاده کرد. توان از یک کنتاکتور برای قطع تغذیه ورودی می
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 CU305واحد کنترل 

 حالت زیر باشد: 3به یکی از  واحدکنترل می تواند

 
 مشخصات
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 CU305 PNلی نمای ک
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 CU305 DPنمای کلی 

 

 

 جهت تعیین آدرس در شبکه پروفیباس تعبیه شده است. Dip Switchیک  CUبر روی این 
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ال انکودر یکی از کاربردهای این رابط، اتص کنترل وجود دارد. بر روی هر سه مدل واحد X100سوکت ارتباطی 

 می باشد. CUبه واحد  تعبیه شده بر روی سرو موتور
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 ( 24VDC)تغذیه  X124ترمینال  

 

 

 

  زمانی که از خروجی هایDO8  تاDO11 .استفاده می شود، به تغذیه خارجی نیاز می باشد 
 

  در ضمن تغذیه ماژولCU  از ماژولPM  تامین می شود. اگر لازم است در صورت خاموش شدن ماژولPM  ،

 می بایست یک تغذیه خارجی متصل نمود. X124به  باقی بماند، CUعملکرد ماژول 

 

 

 

 

 

 

 



مهندس نازنین زنجیریان                                                    – مهندس اکبر اویسی فر                    

56 | P a g e  

 

 تعبیه شده بر روی درایو، جهت اتصال ورودی های دیجیتال به درایو می باشد. X130ترمینال 

 
 

 X131ترمینال 
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 X132ترمینال 

 
 

 X133ترمینال 
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 جهت اتصال انکودر X23ترمینال 

 
 

 X23نحوه اتصال انکودرهای مختلف به رابط 
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 ادامه

 
 

 Pulse/Directionرابط 

ی را در کاربردها SINAMICSدرایو  ، PLCتوان توسط دو پالس دریافت شده از یک  می X23توسط رابط 

Positioning  کنترل نمودساده. 

 یک پالس برای کنترل موقعیت(Pulse) و یک پالس نیز برای کنترل جهت(Direction) 

 

 
 

 انجام می شود. STARTERدر نرم افزار  Pulse/Directionتنظیمات لازم برای 
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 Pulse/Directionمثالی از یک اتصال به صورت 

 

 

 نیز استفاده نمود. TTLمی توان از انکودرهای  Pulse/Directionدر حالت 
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  می باشد. PG/PCجهت اتصال به  (RS232)یک رابط سریال X22 پورت

ذخیره پارامترها جهت از کارت حافظه  ارت حافظه تعبیه شده است.محلی جهت قرار گرفتن ک CU305بر روی 

واحد کنترل بدون  و ذخیره و انتقال لایسنس ها استفاده می شود. Firmwareدیگر، آپدیت  CUانتقال به یک  برای

 کار کند.می تواند وجود کارت حافظه نیز 
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  Safetyبدون استفاده از توابع نمای کلی 
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 مثال
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  Safetyنمای کلی با استفاده از توابع 
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 مثال

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



مهندس نازنین زنجیریان                                                    – مهندس اکبر اویسی فر                    

66 | P a g e  

 

 اند. مختلف تعبیه شده وضعیت هایبرای گزارش  LEDتعدادی  CUبر روی ماژول 

 
 

 ها در زمان کار LEDوضعیت این 
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 ادامه

 
 

 PMبر روی  CUنصب ماژول 
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  CUجداکردن واحد 

 
 

تفاده  توان از یک کیپد جهت پارامتردهی و مشاهده مقادیر پارامترها و فالت ها اس می CUبر روی واحد 

 (BOP20نمود.)
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 BOPنصب 
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. بیانگر موقعیت فعلی است ی یک شمارنده پالس داخلی هستند که عدد آندارا  S7-1200و هم  درایو سرو هم 

 باید با موقعیت فیزیکی محور سنکرون شود. CPU، شمارنده نزدیک شدن به موقعیت مطلقاز  قبل

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

، مسافت پیموده پروفایل حرکتی سرو را مشاهده می کنید. این پروفایل شامل نقطه شروع حرکت، سرعتزیر در شکل 

           انجام  PLCopen – Motion Controlفانکشن های  توسط ،نقطه هدف می باشد. عملیات کنترل محور شده و

 می شود.

 
 

 

 

 

 

 ]d ]2mm/sو کاهش سرعت  aشتاب  

 [mm/s]برحسب  vسرعت  

 [mm]برحسب ف نیز موقعیت هد 

 با توجه به موقعیت شروع اولیه و موقعیت هدف می باشد. [mm]برحسب  sمسافت پیموده شده  
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 لیست تجهیزات

 
 تجهیزات جانبی

 
 

 نرم افزارهای مورد نیاز
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 اتصالات

 
 PM340 اتصالات
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 CU305DPاتصالات

 
 

 درایو و سرو S7-1200سیگنال های کنترلی بین 

 (S7-1200درایو )خروجی های  ورودی های استفاده شده در سرو

به  X133.5ل پس بدین منظور لازم است که ترمینا طراحی شده است. NPNتنها برای سیگنال به صورتاین درایو 

 زمین متصل شود.

S7-1200 CPU1214C  دارای آرایش تنها می تواند PNP گر سوئیچ بیان شده به صورت ا باشد. در خروجی

گردش خواهد یافت.  I بسته شود، جریان S7-1200مربوط به  Q0.4در خروجی  1توسط منطق  در شکل، ننمادی

 ی شود.شناسایی م 1گردش جریان توسط درایو به صورت منطق 
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 نحوه اتصال

 

 

 و درایو، سیگنال های ورودی زیر استفاده می شوند:به منظور بهره برداری از سر

 /غیر فعال ساز درایو توسط  فعال سازEnable Servo 

  ریست آلارم توسطAlarm Reset 

 تنظیم Setpoint  ریست موقعیت( توسط  0درایو به  واقعیو موقعیت(Clear Position 

 

 درایو برای سیگنال های پالس/جهت در سرووز رابط انکاستفاده ا

              تنها  به منظور کنترل درایو با سیگنال های پالس/جهت استفاده می شود. CU305داخلی  X23در ورابط انک

 استفاده شده اند. زیرمطابق با جدول  15و  13، 7پین های 
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 ورودی های دیجیتال. شبیها دقیق .صورت می گیرد PNPکنترل توسط سیگنال های 

 

فرکانس بالا دچار  همچنین، یک مقاومت نیز که به صورت موازی با زمین سوئیچ شده باید استفاده شود تا پالس ها در

 ت را نشان می دهد. سیگنال پالس فاقد مقاوم زیردرایو شناسایی نمود. شکل  نشده و بتوان آنها را توسط سرو اعوجاج
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 مقاومت بار می باشد.شکل زیر با 

 

 شود. آنهاتواند منجر به خرابی  می S7-1200 CPUخروجی های دیجیتال غیرصحیح سیم کشی  -توجه

 

 (S7-1200درایو )ورودی های  روخروجی های استفاده شده در س

وسط ت،   S7-1200متصل نمود. می توان آنها را با یک  PNPدرایو را تنها می توان به صورت  خروجی های سرو

 تغذیه شده است(. Mبا  1M)ترمینال  کرد.قرائت  ،اتصال زمین ورودی های دیجیتال

شده است(،  به صورت بسته نشان داده زیرمنطقی در خروجی دیجیتال درایو باشد )سوئیچ نمادین در شکل  1اگر 

 .منطقی تفسیر می شود 1به صورت  S7-1200جریان عبور خواهد کرد. این جریان توسط 
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       تنها می توانند ،اند مشترک متصل شده 1Mپتانسیل که به   S7-1200تمامی ورودی های دیجیتال -هتوج

 ید.را قرائت کنند. لطفا به این مورد هنگام سیم کشی سوئیچ های سخت افزار دقت کن PNPسیگنال های 

 درایو استفاده می شوند: ی زیر برای فیدبک های سروسیگنال های خروج

 به کار است و آمادهسر 

 آلارم -)خطای فعال( سرو خطای 

 وقفه/ در موقعیت -درایو متوقف شده 

 

 موتور با رابط پالس حرکت دادن سرو

مثلا اگر  ند.موتور با یک زاویه تعیین شده حرکت ک رایو، هر پالس سبب می شود که سرود بسته به تنظیمات سرو

 .در هر پالس حرکت می کند 0.36ا پالس بر دور تنظیم شده باشد، موتور ب 1000درایو در 

 

، S7-1200 CPU1214Cتعیین می شود. با استفاده ازسرعت موتور توسط تعداد خروجی های پالس ها در هر ثانیه 

 ( می باشد.PPSپالس در ثانیه ) 100.000بیشترین تعداد پالس، 
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 بین سرعت و مسافت ارتباط

ح زیر هر رت سطده است. مسافت پیموده شده در دیاگرام به صوتشریح ش زیربین سرعت و مسافت در شکل  ارتباط

هسته تر از آت و تعداد پالس های خروجی در هر دو مورد یکسانند. از آنجا که منحنی آبی دو منحنی است. مساح

 منحنی قرمز حرکت می کند، زمان بیشتری طول می کشد تا آن مسافت را طی کند.

 
 (Deceleration)و کاهش سرعت (Acceleration)، شتابStart/Stopمعنای سرعت 

یری از نوسانات ، به منظور جلوگوجود ندارددر نزدیک سرعت صفر  امکان داشتن حرکت نرم ،به واسطه اینرسی موتور

 می شود.( تعیین توقفموتور، یک سرعت کمینه )سرعت شروع/

وتور تا سرعت تخصیص یافته و، مین سحرکت می کند. از ا توقف،اگر رابط پالس فعال شود، ابتدا سرعت شروع/

 توقفشتاب می گیرد. پیش از رسیدن به موقعیت انتهایی، موتور سرعتش کاهش می یابد تا زمانی که به سرعت شروع/

 برسد. در نتیجه، پالس متوقف می شود.
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 درایو و سرو S7-1200مدیریت موقعیت در  

            شده اند. به طور داخلی، به و ارزیابیمحاس S7-1200مستقل از درایو به طور  در سرو،  S7-1200 های پالس

S7-1200 را در رابطه با اما فیدبکی  ،الا می شماردب-تعداد پالس های خروجی را توسط یک شمارنده سرعت

 درایو دریافت نمی کند. موقعیت حقیقی سرو

 S7-1200 ترین فرکانسبیشانجام داد،  S7-1200به منظور آنکه بتوان ارزیابی صحیح را از پالس های خروجی 

این  زیر شکل موتور را کنترل می کند. سپس سرو درایو حرکت سرو .موتور تنظیم شود می سروباید در سرعت نا

 را تشریح می کند. موضوع

 

 ماکزیمم فرکانس موتورمحاسبه 

 موتور باید تعیین ماکزیمم فرکانس، دبه منظور تضمین آنکه موتور در سرعت بالاتر از سرعت نامی حرکت نمی کن

. بدین منظور، سرعت نامی موتور و تعداد پالس ها باشد  S7-1200پالسبه عنوان آخرین مقدار که می تواند شود 

 معلوم باشند. می بایست دوردر هر 

آن است که می توان تعداد پالس ها در هر دور را به صورت متغیر در  SINAMICS S110یک ویژگی خاص 

 میک ممکن را انتخاب نمود.اینابالاتر و بیشترین د نمود و می توان دقت موقعیت درایو تنظیم
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              ین امر سبب این بدین معنی است که هنگامی که دقت موقعیت بالاتر است )تعداد بیشتر پالس ها در هر دور(، ا

 ست.محدود شده ا نیز د. سرعت نامیمی شود که موتور با یک سرعت زاویه ای کوچک در هر پالس حرکت کن

از  دا حتی می توانید رسیده بیشتر باشد )تعداد کمتر پالس ها در هر دور(، سرعت نامی موتور می توان اینامیکاگر د

نادقیق تر خواهد  عیتکنترل موق. به هر حال، حرکت موتور با زاویه بالاتری در هر پالس انجام می شود و رودآن فراتر 

 بود.

باید محاسبه  دورر ههدف دستیابی به سرعت نامی موتور است. بدین منظور تعداد پالس ها در  مثال ،کربندی این پیدر 

ماکزیمم  دور بر دقیقه می شود که مرتبط با 3000)سرعت نامی(  ماکزیمم فرکانس موتورشوند. این امر سبب 

 پالس بر ثانیه است.  100.000برابر با ،   S7-1200 فرکانس

 

 این مورد، محاسبه تعداد پالس های درایو بدین صورت است:در 

 محاسبه بیشترین دینامیک ممکن:نمونه 

 متغیرهای داده شده:

 موتور  سرعت نامی سرو)MotorT(    =    rpm 3000  

 ماکزیمم فرکانس پالس CPU )CPUf(    = pps 100,000 

 

 محاسبه: 

 



مهندس نازنین زنجیریان                                                    – مهندس اکبر اویسی فر                    

81 | P a g e  

 

 نتیجه: 

است، تعداد انیه پالس بر ث 100,000 ماکزیمم فرکانسآنکه  رفتنر، با درنظرگبه سرعت نامی موتوبه منظور دستیابی 

 در هر پالس می شود. 0.18باید تنظیم شود. این امر منجر به دقت موقعیت  دورپالس در هر  2000

    رکانسفماکزیمم  کردنشده است. محدود تجاوزکمتر به معنای آن است که از سرعت نامی  دورتعداد پالس بر 

S7-1200  ، ی کند.کمتر، جلوگیری م دوراز فراتر رفتن از سرعت نامی در تعداد پالس بر 

 200,000ا ترا  ماکزیمم فرکانس را قادر می سازد تا  Signal Board DC  ،PLCاستفاده از برد سیگنال  توجه:

 افزایش دهد. بر ثانیه  پالس

 

 محاسبه برای دقت موقعیت بالاترنمونه 

 یک ماکزیمم فرکانس نیز باید افزایش یابد. در دورکه دقت بالاتر رود، آنگاه تعداد پالس ها در هر  اگر قرار باشد

 عت نامی موتور باید به میزان زیر باشد:پالس بر ثانیه، این بدین معنی است که سر 100,000

 

 محاسبه:

   ppr 4000تعداد پالس ها در هر دور به افزایش 
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 نتیجه:

 100,000 ثابتفرکانس یک دور در دقیقه، در  1500بر پالس، سرعت موتور تا  0.09برابر  دو دقت موقعیتدر 

 پالس بر ثانیه افزایش می یابد.

 

 و محور  موقعیتبلوک های کنترل 

ا توسط پالس های خروجی رمی تواند عملیات کنترل موقعیت  S7-1200توسط فانکشن ها و دستورات ارائه شده، 

 انجام دهد.

 

 

 در دسترس می باشند TIAین فانکشن ها در نرم افزار ا
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ورت دوره ای در برنامه ی به تمامی توابع این مثال ، بلوک های برنامه زیر مورد نیازند که باید به صببه منظور دستیا

 کاربر فراخوانده شوند.

 

 

 

 

 

 

 

 

 (MC_Power)فعال سازی/ غیرفعال سازی محور 
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 ادامه

 

 می توان محور پیکربندی شده را فعال یا غیرفعال نمود. MC-POWERن توسط فانکش
 

 Enableبه ورودی  TRUEرا حرکت داد، باید آن را فعال نمود. هنگامی که سیگنال  نکه بتوان محورپیش از آ

و  ست شده  Technology Objectپیکربندی شده در  Axisاعمال می شود، خروجی  MC_Powerبلوک 

 می شود. درایو روشن سرو

 توقف، با زمان پیکربندی شده برای  در زمان است که آیا محور پیکربندی بیانگر آن StopModeورودی 

Emergency Stop  ،ف شودقیا باید به طور آنی متوسرعت خود را کاهش و سپس متوقف شود. 

در خروجی عملکرد ای بلوک، فیدبک می گیرد. خطاه Statusدرایو در زمان آماده به کار بودن از خروجی  سرو

Error  نشان داده شده و شناسایی خطای مربوطه در خروجیErrorID  انجام می شود. لیستی ازErrorID  ها را

 مشاهده کرد.نرم افزار میتوان در راهنمای آنلاین 
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 MC-POWERبلوک 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 (MC_Reset)خطا  تایید

،  Executeنمود. با اعمال یک لبه بالا رونده به ورودی توسط این بلوک می توان خطای رخ داده شده را ریست 

 عملیات ریست خطا انجام می شود.
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 عملکرد 
 

 (محور فعال شده و سپس دوباره غیرفعال شده است.1

 (بعد از فعال شدن محور، خطایی رخ داده است و منجر به توقف محور شده است.2
 

 jog (MC_MoveJOG) مد -حرکت دستی

در دسترس است. هنگامی که سرعتی با ورودی  MC_MoveJogبلوک  ،  Jogمد حرکت در به منظور 

Velocity  تعیین شد و ورودیJogForward  یاJogBackward  خروجی در تنظیم گشت، یک توالی پالس

، ادامه ریست شود JogBackwardیا  JogForwardتا زمانی که  تولید می شود. این توالی کنترل واحد پالس 

 رد.دا

 مادامی که محور توسط این بلوک حرکت کند، فعال است. Busyخروجی 
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 عملکرد

 

 .حرکت می کند Jog(محور در جهت مثبت در مد 1

 .حرکت می کند Jogدر مد  منفیمحور در جهت  (2

 

 (MC_Velocity)با سرعت از پیش تعیین شده  -حرکت دستی
 

در دسترس است. هنگامی که یک  MC_MovrVelocityوک به منظور حرکت با سرعت از پیش تعیین شده، بل

در تعیین گشت، یک توالی پالس  Execyteو توسط لبه مثبت در ورودی  Velocityسرعت توسط ورودی 

 اجرا می شود. MC_Haltتا زمانی که بلوک  داشتکنترل خواهد واحد خروجی پالس 

 

 ی تواند شامل سه مقدار زیر باشد:برای تخصیص جهت گردش استفاده شده و م  Directionورودی 

 کنترل می شود. ،سرعت تعیین شده (-/+): جهت چرخش توسط علامت  0

 (علامت بدون: جهت چرخش مثبت )مقدار سرعت  1

 (علامت بدون: جهت چرخش منفی )مقدار سرعت 2 
 

 است که محور توسط این بلوک حرکت نماید. تا زمانی فعال Busyخروجی 
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 بلوک

 

 عملکرد
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 پارامترهای تابع

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 



مهندس نازنین زنجیریان                                                    – مهندس اکبر اویسی فر                    

90 | P a g e  

 

Homing (MC_Home) 
 

ت کند، اطلاع موتورتوسط یک توالی پالس حرک فیزیکی محور پیش از آنکه سرونسبت به موقعیت  باید کنترل کننده

 داشته باشد. 

 اسپیندلمل یک لا شاباید با استفاده از یک محور خطی بیان شود. این محور مث (Homing)یادگیری موقعیت فیزیکی 

 یندلاسپ [LU]پالس و یک طول واحد  2500موتور متصل شده است. یک دور موتور مرتبط با  که به سرو هست

 است.

 

  0یت فرض شده است که محور به رنگ سبز در تصویر فوق به طور پیش فرض در سمت چپ سوئیچ مرجع در موقع

 قرار گرفته است.

در سرعت تعریف شده و در یک جهت  MC_Homeبلوک  Executeورودی  این محور توسط یک لبه مثبت در

 مشخص شده، حرکت می کند.

 .ت کندو با چه سرعتی حرک یکه محور در چه جهت کندتعیین می  کاربر،  Technology Objectدر پیکربندی 

رکت ربندی حپیک محور تنها مطابق با این، وارد شود MC_Homeبلوک  Modeدر ورودی  3هنگامی که مقدار 

 می کند.
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 باشند: محور تاثیر گذار  Homingبر روی  زیر می توانندسه مورد 

 شده است.با شروع از موقعیت چپ نقطه مرجع، کاهش سرعت پیش از رسیدن لبه منفی، تکمیل  : 1مورد 

یچ نقطه مرجع سوئ پایین روندهیابد. حال محور به لبه  در یک لبه مثبت سوئیچ نقطه مرجع، سرعت موتور کاهش می

      Positionتنظیم شده و منتظر ورودی  حرکت کرده و سپس متوقف می شود. شمارنده موقعیت در مقدار مطلق 

 می ماند.

 

 

 نشده باشد.لبه منفی تکمیل  ه مرجع، کاهش سرعت پیش از رسیدن با شروع از سمت چپ نقط : 2مورد

                 ، محور متوقفکامل نشده باشده منفی سوئیچ نقطه مرجع در موردی که کاهش سرعت پیش از دستیابی به لب

در سرعت آهسته حرکت می کند تا زمانی که به لبه مثبت سوئیچ نقطه  . سپس، محور به طور معکوسخواهد شد

شود. محور بار دیگر متوقف می شود و سپس در سرعتی آهسته تا یک لبه منفی، رو به جلو حرکت  دریافتمرجع 

 می کند.
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 موقعیت شروع در سمت راست نقطه مرجع قرار دارد. : 3مورد 

لیمیت ا توسط ام ،پشت یا روی سوئیچ نقطه مرجع باشد، محور توسط سوئیچ نقطه مرجع شناسایی نمی شود ،اگر محور

ا یک ب ،متوقف شدشناسایی می شود. در این حالت، حرکت محور متوقف می شود. هنگامی که  Forward سوئیچ

دیگر  عادی بار Homingسرعت تعریف شده رو به عقب حرکت می کند تا زمانی که به نقطه مرجع برسد. سپس، 

 شروع می شود.

 

 موفقیت بامادامی فعال است که محور توسط این بلوک به حرکت در آمده باشد. هنگامی که بلوک  Busyخروجی 

 می شود. Trueک مربوطه ، در دیتابلا HomingDoneاجرا می شود، وضعیت بیت 

 

 (MC_Halt) توقف محور

ی توان توسط میعنی هر حرکت فعال محور را  کردن محور را بر عهده دارد.  Pauseاین بلوک وظیفه قطع یا همان 

که  متوقف می شود. موقعیتی Executeورودی متوقف نمود. محور توسط یک لبه مثبت در  ”MC_Halt“بلوک 

 شود، تعیین شده نیست.در آن محور متوقف می 
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 پارامترهای تابع

 

 عملکرد

 

که  ی Jobجدید متوقف نمود. همواره آخرین  Jobفعال را می توان با راه اندازی یک یا عملکرد  Jobهمچنین، هر 

 راه اندازی شده، فعال است.

فعال شود،  jogمحور در حال حاضر در یک سرعت از پیش تعیین شده در حال حرکت است. اگر حالت  مثال:

 فعال می گردد. jogسرعت از پیش تعیین شده پاک شده و حالت 
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 (MC_MoveAbsolute) مطلقموقعیت دهی 

، به هر MC_MoveAbsolute. به کمک بلوک مشخص می شود، موقعیت فعلی محور Homingبواسطه 

ین دست یافت. همچن [mm]می توان با اختصاص موقعیت حقیقی برحسب  ،موقعیتی در محدوده های مکانیکی

 سرعت عبور نیز باید تعیین شود.

 

ه موقعیت هدف براه اندازی شود، تعداد پالس های لازم برای دستیابی  Executeاگر بلوک با یک لبه مثبت ورودی 

ده شتاب شبرمبنای موقعیت فعلی و موقعیت هدف محاسبه می شود. سپس در صورت امکان، موتور تا سرعت تعیین 

 از آن با تاخیری در موقعیت هدف، متوقف می شود. گرفته و پس
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 عملکرد
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 (MC_MoveRelative)موقعیت دهی نسبی 

با استفاده از بلوک  نسبی در هر فاصله، موقعیت و سرعتجدا از موقعیت دهی دقیق، امکان حرکت 

“MC_MoveRelative” .امکان پذیر می باشد 

 

شده در  راه اندازی می شود، محور توسط مسافت تعیین Executeثبت در ورودی هنگامی که بلوک با یک لبه م

 مسافت است. (-/+)ناشی از علامت  ،جهتسرعت انتخاب شده، حرکت می کند. 

DANGER:)ز قبل ابه منظور تضمین آنکه موقعیت دهی تنها در محدوده مجاز رخ می دهد، محور باید  )اخطار

 .در موقعیت ابتدایی قرار گیرد
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 عملکرد
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 درایو پیکربندی سرو

SINAMICS S110 نرم افزار توسط ،را می توان به آسانی و به سرعت STARTER  پیکربندی نمود. فرض

 این نرم افزار دارند. کار با شده که خوانندگان دانشی ابتدایی در زمینه

گنال های سینحوه کنترل به صورت  شده است.ادامه مراحل پیکربندی این درایو در نرم افزار آموزش داده در 

 .می باشدجهت/پالس خارجی 
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 ادامه
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 ادامه
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 ادامه
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 ادامه

 

 

 و دانلود سخت افزار  S7-1200پیکربندی 
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 ادامه
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 (Technology Object Axis)محور پیکربندی 

Technology Object Axis هتربپیکربندی شده است. برای درک به طور کامل در این پروژه  در حال حاضر ،

 با جزئیات بیشتری در جدول زیر تشریح شده است. این امر

 سروتعداد  ممکن است بسته به توقفشروع/و سرعت  ماکزیمم فرکانسبر دور موتور،  پالس تعداد پارامتر نکته:

 .شوندده شده، به طور منفرد تنظیم درایو یا موتور استفا

 بسته به محور استفاده شده، محدودیت های مکانیکی محور نیز باید تنظیم شوند.
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 ادامه
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 ادامه
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 دانلود پروژه

 

 

 Technology Objectراه اندازی و عیب یابی محور توسط 

تست و  نرم افزار، بع آنلایندرایو را توسط تا د قابلیت عملیاتی سروبیان می کند که شما چگونه می توانی قسمتاین 

 عیب یابی کنید.
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 ادامه

 

 

 عیب یابی
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 ادامه

 

 

 

 نکته:

 Technology Object Axis  علی می سازد که در آن تمامی پارامترها و وضعیت ف دیتا بلاک اشتراکییک

 محور ذخیره شده است.
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 WinCC Runtime HMIکنترل اپراتور با 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ارتباط با مولفین:

 Akb_Oveisifar@yahoo.com 

 N.zanjirian@gmail.com 

 :5347 113 0936تلفن تماس 
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 کتاب های تالیف شده

 سال چاپ ناشر نام کتاب ردیف

 1385 انتشارات قدیس 4چاپ  PLC S7-200 کتاب مرجع کامل 1

 1389 انتشارات قدیس سخت افزار 1جلد – PLC S7-300,400کتاب مرجع کاربردی  2

 1390 انتشارات قدیس افزار نرم افزار 2 جلد– PLC S7-300,400کتاب مرجع کاربردی  3

 1392 انتشارات قدیس 1جلد – WinCCکتاب آموزش سریع مانیتورینگ با  4

 1393 انتشارات قدیس WinCC Flexibleتاب آموزش سریع مانیتورینگ با  ک 5

 1396 انتشارات قدیس S7-GRAPHآموزش برنامه نویسی به زبان  6

 در دست تالیف انتشارات قدیس TIAآموزش نرم افزار جامع اتوماسیون شرکت زیمنس  7

 در دست تالیف قدیسانتشارات  Profibus-Ethernetبرنامه نویسی شبکه های صنعتی  8
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ینه های پروژه، مشاوره و در زمگذشته افتخار همکاری با آنها  که در سال هایو آموزشی مراکز صنعتی از برخی 

 م.یداشته ا آموزش را
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 دوره های تخصصی اتوماسیون صنعتی زیمنس

 )ویژه مراکز صنعتی(

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

برگزار کننده دوره های اتوماسیون صنعتی شرکت نفت  و صنایع خودروسازی
 


