
5

5

4

4

3

3

2

2

1

1

D D

C C

B B

A A

3
2
1

5
4

8
7
6序号2：CAN_L

序号1：CAN_H

电机同样功率电源或以上

SW4:CAN-终端电阻选择
SW3: 1-2-4 组合IDSW2SW1

ID拨码

序号8：485_A

序号7：485_B

SW2SW1 SW3: 全OFF，软件预设

共阴极接法(仅限于脉冲方向信号)

控制器/PLC

PULSE+
PULSE-

DIR+
DIR-

IDS830

24V信号串2K电阻，5V信号免串2K电阻

24V信号共阳接法，串2K电阻,如下图示

24-60VDC

驱动器内部输入参考电路：

IDS830

Encoder

Motor-W
Motor-V

制动电阻R

BK
-R

11

DC-

14

Motor-U

DC+

12

13

4

3

6

5

RS232

Motor-PE

15

上位机

24V

7

1

CAN/485

Servo Motor

9
电脑

方向指令DIR-

脉冲指令PULSE+

方向指令DIR+

脉冲指令PULSE-

伺服使能输入

负方向禁止输入

伺服报警输出

10伺服准备好输出

DC:24V +

2

定位完成输出

0V

控制器/PLC

公共端COM-

ABS伺服驱动器接线图

 COM+

DC POWER 

驱动器内部输出参考电路：

8

刹车+

刹车-

DC:0V
1--CAN_H

8--485_A

2--CAN_L
7--485_B

网络接口

上位机

电脑

LOAD

IDS830

RS232

RS232

RS232

RS232

LOAD

LOAD

LOAD

SW
1

CAN/485串联示意图

SW
4

IDS830

IDS830

SW
3

SW
2

力矩到达输出

正方向禁止输入

启动回零输入

报警清除输入

5V差分接法，直接用3456引脚，免电阻

继
电
器

控制抱闸时，用继电器隔离

EX_OUT

MCU_out COM- MCU_IN

EX_IN

+5Vd
+3.3V

24V

GND

R14
1K
R14
1K

R13

3K

R13

3K

C2

1nF

C2

1nF

2K2K

U3

IS181

U3

IS181

4
4

1
1

2
2

3
3

2K2K

2K2K

2K2K

R11

470

R11

470

U4

IS181

U4

IS181

4
4

1
1

2
2

3
3


