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第一章 概述

瑞得集团北京瑞业科技发展公司，在1992年推出DL系列全密封、模块化步进电机驱动器，
十几年来，其工艺和性能随着电子技术的高速发展不断升级和更新。DL系列步进电机驱动器品
种齐全，可与大多数国产电机进行配套使用，部分产品已经出口到国外。

DL-026H步进电机驱动器是DL系列中的成熟产品，用于驱动二相混合式步进电机。

第二章 参数说明

电流设定值： 3.5A，4A，4.5A，5A，5.5A，6A
每转步数： 200 （步距角1.8度）

400 （步距角0.9度）
1000 （步距角0.36度）
2000 （步距角0.18度）

输入脉冲方式： 单脉冲
工作电源： AC16V/0.5A与AC30V～110V/2.5A两组
配套电机： 110至130系列二相混合式步进电机。

操作面板图如下页所示：
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第三章 驱动器使用方法

1.驱动器接线示意图
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图中标号释义：
CP+：脉冲正输入端
CP-：脉冲负输入端
U/D+:方向电平的正输入端
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U/D-方向电平的负输入端
PD+：脱机信号正输入端
PD-：脱机信号负输入端

电机与驱动器接线图：

A

A

B B

2.使用步骤

（1）参考面板提示，通过拨位开关设定您所需要的细分数，在CP脉冲能允许的情况下，尽量选
用较大的细分数；
（2）参考面板提示，通过拨位开关设定电机的相电流，一般设定为和电机额定相电流相等，如
果能够拖动负载，可以设定为小于电机额；
定相电流，但不能设定为大于电机额定相电流；
（3）参考面板提示，连接输入信号线；
（4）参考面板提示，连接电机线；
（5）参考面板提示，连接电源线；
（6）加电后，观察指示灯及电机运行情况。

3.输入信号说明

驱动器是把计算机控制系统提供的弱电信号放大为步进电机能够接受的强电流信号，控制
系统提供给驱动器的信号主要有以下三路：
（1）步进脉冲信号CP：这是最重要的一路信号，因为步进电机驱动器的原理就是要把控制系统
发出的脉冲信号转化为步进电机的角位移，或者说：驱动器每接受一个脉冲信号CP，就驱动步
进电机旋转一步距角， CP的频率和步进电机的转速成正比， CP的脉冲个数决定了步进电机旋
转的角度。这样，控制系统通过脉冲信号CP就可以达到电机调速和定位的目的。
（2）方向电平信号DIR：此信号决定电机的旋转方向。比如说，此信号为高电平时电机为顺时
针旋转，此信号为低电平时电机则为反方向逆时针旋转。此种换向方式，我们称之为单脉冲方
式。
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（3）脱机信号PD：此信号为选用信号，并不是必须要用的，只在一些特殊情况下使用，此端输
入一个5V电平时, 电机处于无力矩状态; 此端为高电平或悬空不接时, 此功能无效, 电机可正
常运行，此功能若用户不采用，只需将此端悬空即可

4.输入信号内部接口电路

为了使控制系统和驱动器能够正常的通信，避免相互干扰，我们在驱动器内部采用光耦器
件对输入信号进行隔离，三路信号的内部接口电路相同。

光耦

270Ω

信
号
输
入

驱动器内部电路

驱
动
器
外
部

由上图可以看出驱动器内部是使用了光隔离器件来完成驱动器内部电路和隔离与保护。外
部输入信号必须要可靠地使光隔离器件发光导通才能实现高电平的输入。这样就对驱动器外部
的控制电路的驱动能力提出了一定要求。维持光隔离器件可靠导通的电流为10mA到20mA左右。
驱动器内部已经接好一个270欧姆的电阻，当外部使用的是5V逻辑，可直接接入信号，如果是其
它电压方式，请重新计算电流，并在需要时串接限流电阻。

外部信号输入分为共阴接法和共阳接法两种。
共阴接法如下图所示，此时输入信号为正脉冲方式：

光耦
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驱动器内部电路

信号地

信号线

此时驱动器外部连接一般按照下图所示：
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共阳接法如下图所示，此时输入信号为负脉冲方式：

光耦

270Ω

驱动器内部电路

信号线

信号电源

此时驱动器外部连接一般按照下图所示：
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5.CP 信号的脉冲宽度

CP脉冲宽度一般要求不小于5μS，下图以正脉冲信号为例。

脉冲宽度≥5µS(微秒)

5V

6.CP 信号的电平方式

脉冲信号的电平方式是一个很重要的概念,是设计控制系统时必须考虑的，具体要求是：对共
阳接法的驱动器要求为负脉冲方式：脉冲状态为低电平、无脉冲时为高电平（见下图）对共阴
接法的驱动器要求为正脉冲方式：脉冲状态为高电平、无脉冲时为低电平（见下图）。

脉冲宽度大于 5 微秒

脉冲宽度大于 5 微秒

共阳接法驱动器所需要的脉冲信号电平方式

共阴接法驱动器所需要的脉冲信号电平方式

5V

0V

0V

5V
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7.DIR 信号起作用时刻

电机换向时，一定要在电机降速停止后再换向。换向信号一定要在前一个方向的最后一个
CP脉冲结束后以及下一个方向的第一个CP脉冲前发出。下图所示为正向转为反向时的控制过程：

正向的最后

一个脉冲

5V

反向的第

一个脉冲

方向电平的

作用时刻

8.细分设定

驱动器面板上的拨位开关的1、2用来设定细分数，您只需根据面板上的提示设定即可。请
您在系统频率允许的情况下，尽量选用高细分数。

9.电机相电流设定

驱动器面板上的拨位开关的3、4、5、6、7、8来设定电机的相电流，每个开关对应着一种
电流设置值。当一个形状拨到ON状态时，表示选择了此开关所对应的电流值，当同时有多个开
关被拨到ON的位置时，只有对应电流值最大的那个开关有效，其它的即使拨到了ON也不会对电
流值有任何影响。

10.电机升降速设计简介

步进电机的控制非常简单，从理论上说，只需给驱动器脉冲信号即可，每给驱动器一个CP脉冲，
步进电机就旋转一个步距角（细分时为一个细分步距角），也就是说步进电机时时跟随CP脉冲
的变化。但是实际上，如果CP信号变化太快，步进电机由于惯性将跟随不上电信号的变化，这
时就会产生堵转和丢步现象。所以步进电机在启动时，必须有升速过程；在停止时必须有降速
过程，一般来说升速和降速过程规律相同，以下以升速为例介绍。
升速过程由突跳频率加升速曲线组成（降速过程反之）。突跳频率是指步进电机在静止状态时
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突然施加的脉冲启动频率，此频率不可太大，否则也会产生堵转和丢步。升降速曲线一般为指
数曲线或经过修调的指数曲线，当然也可采用直线或抛物线等。
用户需根据自己的负载选择合适的突跳频率和升降速曲线，找到一条理想的曲线并不容易，一
般需要多次‘试机’才行。指数曲线在实际软件编程中比较麻烦，一般事先算好时间常数存贮
在计算机存贮器内，工作过程中直接选取。

步进电机的升降速设计为控制软件的主要工作量，其设计水平将直接影响电机运行的平稳
性、升降速快慢、电机运行声音、最高速度、定位精度。一种特例是：步进电机的运行速度不
超过突跳频率，这时将不存在升降速问题。
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第四章 安装尺寸

顶面：标牌面/端子面

端面

风机安装在散热器内
请在此面留出通风距离


