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BLDC motor+ Driver 
                                                                                                     모터뱅크  

 

  모델명 : MS-60S-600W 
 

 
 

MS-60S-600W 상세구성 

1) 3상 BLDC 모터 드라이버와 MS-60S모터로 구성한 세트. 

2) 파워입력전압(VDD) :  DC 20V~ 50V 

3) 600W, 3000RPM까지 지원. 

4) 엔코더가 장착된 구조로 FOC제어,위치제어,속도제어 가능. 

5) RS-485통신으로 Modbus RTU로 드라이버 제어 혹은 PWM,DIR,EN 라인제어. 

6) 모터회전수 출력(FG)지원 

7) 엔코더는 1회전 증감형엔코더로 RS-485로 리드가능. 

8) 과열 및 저전압, 과전압, 스톨 보호기능 

 

제품의 전기적 특성 : 
VDD : DC 20V ~ 50V  

정격전압 : 48V 

정격전류 : 16A 

정격토크 : 1.91 N.M  

 

 

모터의 토크-속도특성:  

 

제품설명 

MS-60S-600W 는  

BLDC Motor 와 드라이버를 세트로 구

성한 세트제품으로   

MS-60S 모터와 전용드라이버를 사용

하여 강력한 서보모터로 운용을 할수

있습니다. 
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결선구성 :  

 

1) Power 

VDD : DC 20V ~ 50V  

2) Motor  

모터 U상,  모터 V상. 모터 W상  

3) Encoder(9pin connector) 

1: 485a, 2: 485b, 3: Gnd, 4: NC, 5: 5V, 6: NC, 7: NC, 8: NC, 9: NC  

4) Signal 

1: PU+, 2:PU-, 3:DR+, 4:DR-, 5:EN+, 6:EN-  
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5) Uart 

1: 5V_out, 2: Z_out, 3: GND, 4: WR, 5: COM, 6: NC, 7: 485A, 8: 485B, 9: NC, 10: Vin  

6) Switch 

SW1,SW2 

 

 BLD-400R4 Block Diagram 

 
 

제품의 연결구성도 : 
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제품치수(Dimension Drawing) : 
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                                                     Unit : mm 

 

 

 

 

참고사항(  모터위상과 엔코더 영점관계) : 
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단자결선 상세설명: 

 
 

1) Signal 단자 

 
 

2) Power_Motor 

 
 

3) Uart 
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4) Switch 

 
 

5) Encoder 

1: 485a, 2: 485b, 3: Gnd, 4: NC, 5: 5V, 6: NC, 7: NC, 8: NC, 9: NC  

6)상태지시등   

 

Port Line 제어 
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RS-485 통신으로 Modbus RTUprotocol로 제어  

 
통신포맷은  19200Bps,No Parity, 8 bata bits, 1 stop bit 가  default. 

 

 

 

 
 

 
 

구성으로 8 bytes packet 과 13 bytes packet 으로  동작합니다. 
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간단한 사용예시 

 

위치 모드 

DIP 스위치 SW1 을 OFF 로 설정한 후 재전원(전원 재인가) 하면 위치 모드가 됩니다. 

먼저 전원을 인가한 뒤, 제공된 상위 제어 소프트웨어(PC 프로그램)를 통해 

파라미터를 설정할 수 있습니다 

  

1) Modbus Enable 값 1 전송 

(Modbus Enable 이 1 이어야 다른 파라미터 변경 가능, 이때 외부 펄스 신호는 무효) 

 HEX 명령: 01 06 00 00 00 01 48 0A 

 

2) 모터 가속도 5000 전송 

(실제 필요에 따라 설정, 설정하지 않으면 기본값 20000 사용) 

HEX 명령: 01 06 00 03 13 88 74 9C 

3) 목표 속도 1500 전송 

(실제 운전 필요에 따라 설정, 설정하지 않으면 기본값 2800 사용) 

HEX 명령: 01 06 00 02 05 DC 2A C3 

 

4) 전자 기어 분자 0 전송 

(전자 기어 분자를 0 으로 저장하면, 다음 전원 인가 시 Modbus Enable 기본값이 1 이 됨) 

HEX 명령: 01 06 00 0A 00 00 A9 C8 

5) 파라미터 저장 플래그 1 전송 

(이 값을 전송해야 앞서 설정한 파라미터가 내부에 저장됨) 

HEX 명령: 01 06 00 14 00 01 08 0E 

6) 재전원 후 파라미터 저장 여부 확인 

 

파라미터 설정이 완료되면 MCU, PC 소프트웨어를 통해 위치 명령을 보낼 수 있습니다. 

위치 명령은 0x10 명령어로 이동할 위치값만 전송하면 됩니다. 
 

1) 증분 위치 명령 

(증분 위치 = 전송한 값만큼 모터가 정방향/역방향 이동) 

 

예: 정방향 1 회전 

(엔코더 1000 라인 가정 시 1 회전 = 4000 펄스) 

HEX 명령: 01 10 00 0C 00 02 04 0F A0 00 00 F0 CC 

 

예: 역방향 1 회전 (-4000 펄스) 

4000 의 16 진수: 00 00 0F A0 

2 의 보수 계산: FF FF FF FF - 00 00 0F A0 + 1 = FF FF F0 60 

HEX 명령: 01 10 00 0C 00 02 04 F0 60 FF FF C1 54 

 

 

2) 절대 위치 명령 

(절대 위치 = 전원 인가 직후나 절대 위치 초기화 혹은 원점 복귀 후를 0 으로 정의하고  

해당 위치로 이동) 

예를 들어 처음 4000 을 보내면 1 회전, 다시 4000 을 보내면 이미 그 위치이므로  

모터는 움직이지 않음. 

 

예: 2 회전 위치로 이동 (8000 펄스) 

HEX 명령: 01 10 00 16 00 02 04 1F 40 00 00 74 89 
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예: 원점 복귀 

전자 기어 분자가 0 일 때 0 을 보내면 현재 위치가 0 으로 리셋되므로, 

원점 복귀 시에는 1 을 전송합니다. 

(이 1 펄스는 실제 정밀도에 영향 없음) 

HEX 명령:01 10 00 16 00 02 04 00 01 00 00 23 49 

 

절대 위치 읽기 명령 

HEX 명령: 01 03 00 16 00 02 25 CF 

 

참고 사항 

모터 제어 시 절대위치명령 사용권장 (같은 명령을 여러 번 보내도 항상 동일 위치로 이동) 

절대 위치를 읽어 목표 위치 도달 여부 확인 후 다음 명령 실행 가능 

판단 시 ±2 펄스 오차 허용 

또는  

PF 신호 단자를 사용하면, 위치 도달 시 드라이버가 포토커플러 출력 신호(ON/OFF) 를 제공 

 

 

 

 

 

 

 

구체적인 제어 방법은  

자사에서 별도로 제공되는 sheet 를 참조 바랍니다.  
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하중에 따른 최적화 
 

 
 

감속기어 세트구성소개: 

 
https://motorbank.kr/board/view.php?&bdId=technicaldata&sno=329 


