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IM-DRV10 DC Motor Siuricii

IM-DRV10 iki kanalli DC motor stirlicli karti 5.5 - 24V besleme gerilimi araliginda kanal basina
surekli 12A verebilir. Enkoderli motorlar icin enkoder baglanti araylizii bulunur. TTL ve CMOS
(2.5 - 5V) lojik giris seviyeleri ile uyumludur. 20 kHz dederine kadar PWM sinyal frekansi
desteklenir. Ters gerilim, yuksek gerilim, dustk gerilim, ylksek sicaklik ve asir akim korumasi
Ozellikleri ile kullanimi kolay bir motor surlictstdyir.

Il
Ozellikler
» Besleme Gerilimi : 5.5 - 24V = Dahili 5V regliilator
»  Maksimum PWM Frekansi : 20 kHz »  Enkoder baglanti arayiizii

Motor yonleri igin LED gdstergeleri
Standart erkek 90° PCM pim
gIkislar

Motor icin ilave klemens
badlantilar

Maksimum Cikis Akimi : 30A
Stirekli Cikis Akimi . 12A

Boyut: 85 mm x 115 mm x 25 mm
Adirlik : 66 g
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Baglanti Diyagrami

IM-DRV10 lojik baglantilari 2x10 disi PCB pimleri ile yapilir. Motor ve enkoder baglantilar 1x6
90° erkek PCB pimleri ile yapilir. Yalnizca motor baglantilar icin opsiyonel' olarak klemens
kullanilabilir. Kullanilan entegreye ait CS* ve CSDIS® pimleri de kart {izerinde opsiyonel olarak
yer almaktadir.

Sol
Enkoder

Enkoder

! Gri renk ile isaretli kutucuk ve cizgiler opsiyonel baglantilardir.

’Cs (Current Sense) pimi motorun ¢ektigi akimi orantisal olarak disardan bagl direng Gzerinden
akitir. Direng Uzerindeki analog gerilim okunarak geri dénls bilgisi elde edilebilir.

®csbIs (Current Sense Disable) pimi CMOS lojik seviyesine uygun lojik 1 sinyali ile CS pimini pasif
hale getirir.
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Pim

Fonksiyon

Motor Siiriicii Baglantilar

ML-EN Sol motor aktif/pasif
ML-PWM Sol motor PWM girisi
ML-IN1 Sol motor yoén pini 1
ML-IN2 Sol motor yén pini 2
ML-CS Sol motor akim okuma
ML-CSDIS Sol motor akim okuma aktif/pasif
MR-EN Sag motor aktif/pasif
MR-PWM Sag motor PWM girisi
MR-IN1 Sag motor yon pini 1
MR-IN2 Sag motor yon pini 2
MR-CS Sag motor akim okuma
MR-CDDIS Sag motor akim okuma aktif/pasif
Glic Baglantisi
MPWR Motor gerilimi pozitif ug
GND Motor gerilimi toprak ucu
Enkoder Baglantilari
ML-ENCA Sol motor enkoder A kanali
ML-ENCB Sol motor enkoder B kanali
5VDC Sol motor enkoder besleme gerilimi pozitif uc
GND Sol motor enkoder besleme toprak ucu
MR-ENCA Sag motor enkoder A kanali
MR-ENCB Sag motor enkoder B kanall
5VDC Sag motor enkoder besleme gerilimi pozitif uc
GND Sag motor enkoder besleme toprak ucu
Motor Baglantilari
ML-OUT1 Sol motor cikis ucu 1
ML-OUT2 Sol motor ¢ikis ucu 2
MR-OUT1 Sag motor cikis ucu 1
MR-OUT2 Sag motor cikis ucu 2

Motorlarin standart calisma durumu icin dogruluk tablosu asagida verilmektedir. Detayl bilgi

icin inceleyiniz.
Mx-IN1 | MxIN2 | Mx-ENA | Mx-ENB | Mx-OUT1 | Mx-OUT2 Calisma Modu
1 1 1 1 H H Fren
1 0 1 1 H L Saat yoninde
0 1 1 1 L H Saat y6nindn tersi
0 0 1 1 L L Fren
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http://www.st.com/st-web-ui/static/active/en/resource/technical/document/datasheet/CD00234623.pdf
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