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	1概述
	UB515是本公司研发一款正弦波高性能，多功能，低成本的有霍尔、无霍尔传感器直流无刷驱动器。全数字式
	1.1UB515驱动器参数列表
	输入电压
	DC18V-50V
	工作电流
	持续电流<=15A
	峰值电流<=20A
	电机霍尔类型
	60度,300度,120度,240度
	工作模式
	霍尔速度闭环，无霍尔速度闭环
	调速方式
	0-5V模拟量输入,
	0-100%PWM输入（PWM频率1KHz-20KHz）
	内部给定,
	多段速1, 多段速2
	RS232通讯控制
	调速范围
	0—20000RPM（可根据用户要求设定更高调速范围）
	保护功能
	短路：当异常电流大于50A时，产生短路保护
	过流：当电流超过工作电流设置值并持续一设定时间后产生过流保护
	过压:当电压超过70V时产生过电压保护。
	欠压:当电压低于18V时产生欠电压保护。
	霍尔异常：包括相位异常及值异常.
	工作环境
	场合：无腐蚀性，易燃，易爆，导电的气体，液体,粉尘
	温度：-10-55 ℃(无冻霜)
	湿度：小于90%RH(不结露)
	海拔：小于1000m
	振动：小于0.5G, 10hz—60hz(非连续运行)
	防护等级：IP21
	散热方式
	自然风冷
	尺寸大小
	120*76*26  单位:mm
	重量
	250g
	1.2特点
	正弦波输出，支持速度，力矩控制应用；
	速度PID闭环控制，低速转矩大，高动态响应；
	支持有霍尔、无霍尔模式运行；
	调速范转宽，0-20000RPM；
	使能，方向，刹车信号高低电平有效可由软件选择；
	运行加减速时间可由软件设定，实现平滑柔和运行；
	驱动器自身损耗小，效率高，温升低，因此体积小，易安装；
	多种速度控制方式，模拟量，PWM，内部给定，多段速，RS232通讯控制；
	电机运行转速信号PG脉冲输出；
	短路保护，过流保护，欠压保护，过压保护等多种保护功能。
	2接口定义
	端子引脚号
	引脚名
	定义说明
	1
	-
	电源输入负端
	2
	+
	电源输入正端 DC18-50V
	3
	W
	电机相线W
	4
	V
	电机相线V
	5
	U
	电机相线U
	端子引脚号
	引脚名
	定义说明
	1
	5V
	霍尔电源正
	2
	GND
	霍尔电源地
	3
	HA
	霍尔A相
	4
	HB
	霍尔B相
	5
	HC
	霍尔C相
	 端子引脚号
	引脚名
	定义说明
	1
	GND
	信号地
	2
	ALM
	报警输出（开漏）电流应限制在200mA内
	3
	X1
	多段速输入1
	4
	PG
	霍尔信号异或输出（开漏）电流应限制在200mA内
	5
	X2
	多段速输入2
	6
	5V
	5V电源输出，输出电流应少于50mA
	（内部为线性电源，过大电流会导致过热）
	7
	X3
	多段速输入3
	8
	SV
	模拟信号输入
	9
	FR
	方向控制信号
	10
	GND
	信号地
	11
	EN
	使能信号，低电平有效
	12
	BK
	刹车信号，低电平有效
	端子引脚号
	引脚名
	定义说明
	1
	VCC
	5V电源正端 
	2
	TXD
	MCU数据发送端
	3
	NC
	空
	4
	GND
	5V电源地
	5
	RXD
	MCU数据接收端
	6
	NC
	空
	3控制端口功能说明
	3.1模拟量/PWM输入端子SV
	    SV用于模拟量输入或者PWM输入端，当在BLDC_2软件的输入设置为“模拟输入”或者“PWM
	     3.1.1  可调电阻调节模拟输入
	3.1.2   外部0-10V模拟量输入
	3.1.3   SV用作 PWM输入端
	     驱动器中的SV用于PWM输入时，其输入量是开关量，应满5V电平要求。该PWM是真正的PWM
	3.2FR 正反转方向控制端子
	FR 端子用于控制电机转动方向。FR端子不同电平切换时会根据加减速时间设定值，先减速到0，然后切换方
	3.3EN 电机使能端子
	EN脚与GND的接通与断开可控制电机的运行与停止，只有在EN脚与GND连接时其它的操作才能被允许，若
	当电机出现故障时，可以先断开EN引脚，然后再接通来清除故障。
	3.4BK 刹车控制端子
	BK脚与GND的接通使电机处于三根相线处于短路状态，使电机处于制动状态。
	如果电机处于高速或者负载惯量比较大时，刹车对电气和机械装置产生冲击，损害大。除安全紧急制动外，应避免
	3.5X1,X2,X3多段速控制端子
	在配置软件中可设置多段速输入模式
	多段速模式有两种，分别为模式1及模式2，模式1为译码方式，模式2为位选方式。
	3.5.1 多段速模式1
	X1，X2，X3与GND的断开或导通可以组合成8种不同的状态对应8段不同的速度。通过不同状态的切换实
	X1--GND
	X2--GND
	X3--GND
	速度段
	值
	闭合
	闭合
	闭合
	速度段0
	可设
	闭合
	闭合
	断开
	速度段1
	可设
	闭合
	断开
	闭合
	速度段2
	可设
	断开
	速度段3
	可设
	断开
	速度段4
	可设
	断开
	速度段5
	可设
	断开
	断开
	闭合
	速度段6
	可设
	断开
	断开
	断开
	速度段7
	可设
	              多段速模式1，X1，X2，X3状态对应不同的速度段
	3.5.1 多段速模式2
	   多段速模式2为位选模式，即X1，X2，X3各对应一个速度，
	当X1闭合时，运行速度段0设定的转速，
	当X2闭合时，运行速度段1设定的转速，
	当X3闭合时，运行速度段2设定的转速，
	当X1，X2，X3有两个或全部闭合时，优先级由高到低排列为X1>X2>X3,如X1，X2同时闭合，则
	当X1，X2，X3都断开时，运行速度段3设定的转速。
	切换后不同转速过渡按设定的加减速时间进行。
	X1--GND
	X2--GND
	X3--GND
	速度段
	值
	闭合
	X
	X
	速度段0
	可设
	断开
	闭合
	X
	速度段1
	可设
	断开
	断开
	闭合
	速度段2
	可设
	断开
	速度段3
	可设
	                 多段速模式2，X1，X2，X3状态对应不同的速度段
	3.6ALM报警输出端子
	ALM信号输出是三极管开漏输出。当驱动器 发生，短路，过流，霍尔信号错误，过电压，欠压等异常时，在A
	(1)LED指示灯输出          (2)数字信号输出            (3) 蜂鸣器输
	3.7PG霍尔信号输出端子
	PG信号用于提供电机转速脉冲信号，PG信号为开漏输出，测试时应在5V与PG之间加一个2K-10K电阻
	电机一个电周期内将在PG信号端输出3个脉冲。
	机械周期=电周期*极对数
	对于两对极的电机旋转一周将产生6个脉冲，四对极则为12个脉冲。
	电机转动时在PG端输出的频率与转速关系如下式
	       电机转速（RPM）=20  x  PG信号频率 / 电机极对数
	3.8PWR/ALM 指示灯
	驱动器上有两个LED指示灯，分别为红色及绿色，红色为ALM错误类型指示灯，绿色为电源指示灯。上电后正
	红色指示灯通过不同的闪烁次数可指示出不同的状态。如下表所示：
	4使用操作
	正确的安装与连接的步骤如下:
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