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一：注意事项 

•在使用本产品前请您详细阅读本使用说明书。 

由于不遵守该使用及安装说明书中规定的注意事项，所引起的任何故障和损失均

不在厂家的保修范围内，厂家将不承担任何相关责任。请妥善保管好文件，如有

相关疑问，请与厂家联系。 

•请专业技术人员进行安装、连接、调试该设备。 

•在带电情况下不能安装、移除或更换设备线路。  

•请务必在本产品的电源输入端与电源（电瓶）之间加装必要的保护装置,以免造

成危险事故或致命伤害；需要加装：过流保护器、保险、紧急开关。 

•请做好本产品与大地、设备之间的隔离及绝缘保护。 

•如确实需要带电调试本产品， 请选用绝缘良好的非金属专用螺丝刀或专用调试

工具。 

•本产品需要安装在通风条件良好的环境中。 

•本产品不能直接应用在高湿、粉尘、腐蚀性气体、强烈震动的非正常环境下。 
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二、概述： 

KYDBL4875-2E 是一款大功率智能型双直流无刷伺服马达控制器。该无刷双电

机驱动器可同时控制两台直流无刷伺服电机，内部使用 32 位高性能 MCU，采

用高级的运动处理算法实现内部电子差速功能。控制器使用电机内部的霍尔信

号作为转子位置反馈，配合外部的增量式编码器（1000—2500 线）信号控制

电机运动，实现速度开环、闭环模式、位置计数模式、扭矩模式。两路独立的

驱动芯片，两路编码器处理芯片，两路霍尔信号处理芯片，两路逻辑处理芯片。

工作模式分为两种；独立模式和混合模式。同时具有多种故障报警功能。 

三、规格及型号： 

 

                         最大         最大            直流电压 

                 输出电流      输出电压         输入范围   

型号               AC : (A)      DC：(V)          DC：(V) 

 KYDBL4875-2E        75           10- 55              10-55 
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四、产品特性： 

◆ 宽电压输入 10-55V DC 

◆ 智能 PID 控制环, 

◆ 工作方式：速度开环、闭环控制，扭矩控制，位置计数闭环控制。 

◆ 外部电位器、0-5V 模拟量或脉冲信号控制方式，RC（航模遥控器的接收器

输出的脉宽信号）控制模式。 

◆ 安全的前向&反向控制，四象限操作，支持再生。 

◆ 使能控制功能。  

◆ 最大电流限制。 

◆ 4 路输入口，功能可定义为模拟量输入，脉冲输入或数字输入功能。 

◆ 6 路数字量（MOS 管漏极开路）输出，可作为控制器故障报警状态输出，

也可以控制外部继电器实现自动切断电源等动作。  

◆ 过电流、过热，过压、欠压，短路等异常情况启动保护功能。 
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◆ LED 状态指示。 

◆ CAN 总线通讯，客户使用时见详细的通讯协议。 

◆ RS232 通讯，客户使用时见详细的串口协议。 

 

五、性能指标： 

1、电源电压：10V—55VDC 。 

2、室温 25℃持续工作电流 40A ，瞬间电流高达 75A 120S。 

3.  最低转速: 速度闭环模式下 10 RPM , 位置模式下 1 RPM 。 

4、Out+5VDC 电源（可给编码器供电）： 5V DC  20mA。 

5、模拟量输入范围：0-- 5VDC。 

6、脉冲输入范围：500Hz—5000Hz （对应最大转速） 

【注】最低脉冲频率随最大转速设置不同会有相应的变化。 

7、占空比输入范围 0％-- 100% (输入频率范围 f ≤1KHz , 推荐使用 250Hz 频率,

幅值 5V)。 

8、温度保护状态: 控制器 70℃ 时过热保护降低输出，80℃时停止输出。 

9、工作环境温度：-25℃-- +60℃。 

10、环境湿度：相对湿度≤80RH。 

11、外形尺寸： L * W * H = 190mm * 130mm * 77mm 

11、重量：1.65kg (KYDBL4875-2E)   0.95kg (KYDBL4850-2E) 



 

第 7 页 共 20 页 

六、外形尺寸：L*W*H=190*130*77  单位：mm。  

 

注：控制器外壳底部有 4*Φ5mm 的安装固定孔，可以在水平方向安装。 

将控制器远离粉尘，高湿环境，同时避免意外接触。保持控制器周围有足够大的

空间便于通风和调整方便。 

固定控制器时要远离其他的热源。保证控制器工作在指定的环境温度范围内。 

避免安装在过度震动的设备上；如果需要安装，请采取很好的防震措施。 

七、接线要求: 

 1、不要带电连接导线。  
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 2、请选择与控制器电压电流相匹配的绝缘导线、屏蔽线与其连接. 

3、控制器的电源输入线和马达连接线的规格选择请遵循下表: 

线规格和长度表（线规格按最大电流计算，实际按运行电流使用） 

电流 （A）    线规格 ( 2
mm )      最大线长 (m) 

电源输入线：     75           10                        10 

 

马达输出线：     75           6                         10 

 

 

  警告 

无论在任何情况下，信号线、逻辑控制线都不得与电源进线、输出线（马

达线）及其他动力线捆绑 混合在一起布线，这样产生感应电压会造成对控

制器的干扰、误动作或直接造成控制器损坏。 

4、控制器内部没有电源反接保护功能，请必须保证控制器的电源输入与外部

供电电源的正负极相一致，否则会造成控制器损坏。 

5、请使用合适的工具连接，并必须保证接线正确。 

八、控制器端子接线说明及端子功能示意图： 

  警告 

控制端子的所有外出连接线不要靠近电源端、输出端的导线。 

为了减少不必要的电子信号干扰，应尽量缩短控制端子的连线长度，当连线超过

0.5m 时，请使用屏蔽线缆。 
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接线端子说明 

1. IN+、IN- 端子 

左侧的 IN+、IN- 端子是直流电流输入（10-55V），右侧的为扩展端口，不能用

来输入电源。 

2、A,B,C 端子： 

直流无刷电机控制器输出端，外接直流无刷电机。 

3、霍尔/编码器信号输入：   

采用标准DR9 母座， 1-5 连接无刷电机霍尔线，6-9 连接外部编码器，具体接

口功能定义如下：  

 

接口定义 功能 备注 

 控制器输出DC 5V（20mA）  

 
无刷电机霍尔线---A  

 
无刷电机霍尔线---B  

 无刷电机霍尔线---C  

   
GND  

 
控制器输出DC 5V（20mA）  

 
编码器输出A相  

 
编码器输出B相  

 GND  

4、控制端口：采用标准 DR25 母座 
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接口定义 功能 备注 软件I/0 

 GND 0V  

 
Tx  RS232_Tx  

 
Rx  RS232_Rx  

 控制量输入1 马达1的模拟量/脉冲量输入  P/AIN1 

 
GND 0V  

 
控制量输入2 马达2的模拟量/脉冲量输入 P/AIN2 

 
使能控制1 马达1的使能控制  DIN3 

 
正反向控制1 马达1的正反向控制  DIN4 

 刹车制动1 马达1的刹车制动  DIN5 

 
使能控制2 马达2的使能控制  DIN6 

 
正反向控制2 马达2的正反向控制  DIN7 

 
   

 
5V输出 控制信号参考电压  

 
5V输出 控制信号参考电压  

 
刹车制动2 马达2的刹车制动  DIN13 

   
故障报警输出端1 可设置 DOUT3 

   
故障报警输出端2 可设置 DOUT4 

 
GND 0V  

  
故障报警输出端3 可设置 DOUT5 
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故障报警输出端4 可设置 DOUT6 

  
故障报警输出端5 可设置 DOUT7 

  
故障报警输出端6 可设置 DOUT8 

  
CAN-H CAN-高  

  
CAN-L CAN-低  

 
GND 0V  

4.1 端子 、 、 ： 为控制器与 PC 电脑 的 RS232 串口连接。  

4.2、端子 、 ：模拟量/脉冲量输入端 

在实际使用中，该端口可以作为外部给定信号输入，也可以做为反馈信号输

入。 

当使用外部电位器作为给定信号时，连接 GND ，模拟量 1 和模拟量 2 , +5V 

端子。出厂设置默认：0-5V 模拟量给定信号或电位器给定信号 ，单方向控制。

可根据客户需要调整为 0-2.5v-5v 双向控制。即 0-2.5v 为正向控制， 2.5v-5v 为

反向控制。 

当使用脉冲信号时，脉冲输入范围：500Hz—5000Hz ，脉冲输入的上限对

应马达的最大转速。使用 PWM 信号输入时，频率不超过 1KHz，推荐使用 250Hz，

占空比输入范围为 0％-- 100% ,  

【注】最低脉冲频率随实际最大转速不同会有相应的变化。该端口可用于连接

RC RADIO（航模输出信号），接收有效的 R/C 信号控制。具体说明如下：  

在这种工作模式，控制器用作 R/C 模型遥控的 Radio 接收机并接收来自于 R/C 

radio 的脉宽信号，当脉宽最小对应为 1.0 毫秒宽对应于操纵杆的最小位置，2.0

毫秒的脉宽对应于操纵杆的最大位置。操纵杆处于中心位置时脉宽应是 1.5 毫秒。 

【注】为达到最佳的控制精度，请确保 RC radio 信号的脉宽信号是在 1.0ms-2.0ms
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范围内。 

            

 

4.3、端子 、 ：使能控制端 

端子为马达 1 和马达 2 的使能控制端。分别与+5VDC 接通时马达自由停止，

此时切断的是功率级的输出。断开与+5VDC 的连接，马达运转。建议使用该端

子来安全的控制马达的启停。 

4.4、端子 、 ：正反向控制端 

端子为马达 1 和马达 2 的正反向控制端。分别与+5VDC 接通时马达换向。 

4.5、端子 、 ：刹车制动  

端子为马达 1 和马达 2 的刹车制动端，分别与+5VDC 接通时马达刹车制动，此

时切断的是功率级的输出。 

注：恢复启动时；先将此端子与+5VDC 断开，去除刹车制动命令。再将使

能空控制端与+5VDC 接通后重新断开，即复位完毕，控制器处于待机状态，如

此时外部控制信号输入不为零，则控制器有输出，马达运转。 

4.6、端子 、 ：CAN 总线连线 

说明：控制器内部默认匹配 120 欧姆的电阻 
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4.7、端子 、 、 、 、 、 ，数字量输出端口 

 

控制器提供6路(最多8路)数字量输出， 该端子为MOS管漏极开路，通用输

出幅度为24V  1A，最大输出40V  1A，使用时需要外接10k上拉电阻（可据需

求确定）。如图所示。每一路数字输出量，可以根据预先设置的某一种事件状

态，选择MOS管的导通或关断。 

以下列出的是控制器允许响应的事件状态，只能选择其中的一种事件状态触发数

字量输出。 

6路数字量输出可以选择不同的事件状态。 

 事件状态 数字量输出动作描述 

1 马达运转 马达运转时，数字口输出高/低 

2 马达换向 当马达换向时，数字口输出高/低 
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3 过压 当电源电压超过最大限制值时，数字口输出高/低 

4 过热 当控制器温度超过过热限制时，数字口输出高/低 

5 LED 状态 数字口的输出与LED 状态同步 

6 功率管状态 没有功率管损坏时，数字口输出高/低 

6路数字量输出默认的事件状态如下： 

数字量输出端1 马达1运行时输出低 

数字量输出端2 控制器过压时输出低 

数字量输出端3 马达1没有功率管损坏时，数字口输出低 

数字量输出端4 马达2运行时输出低 

数字量输出端5 控制器过热时输出低 

数字量输出端6 马达2没有功率管损坏时，数字口输出低 
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1、无刷电机功率线连接 

   控制器输出端 A、 B 、C 用来连接无刷电机，按照无刷电机的三条功率线对

应连接。 

【注】：连接直流无刷电机功率线时需要注意，三根功率线 A B C 相必须与控制

器输出的连接相匹配，控制器两路输出独立，每路有三相，分别接无刷电机的 A

相（黄色）、B 相（绿色）、C 相（蓝色）。 

如果连线接反，将导致马达来回颤抖不受控制。 

2、无刷电机霍尔线连接 

端子 、 为无刷电机霍尔传感器提供工作电源，霍尔的三相输出信号 A、B、

C 作为输入反馈信号直接连接到控制器的端子 、 、 上 

【注】：连接直流无刷电机霍尔时需要注意，霍尔的 A B C 相信号必须与控制器

输出到马达的连接相匹配，如果霍尔的连线接反，将导致马达来回颤抖不受控制。 

  警告 

控制端子的所有外出连接线不要靠近电源端、输出端的导线。 

为了减少不必要的电子信号干扰，应尽量缩短控制端子的连线长度，当连线超

过 0.5m 时，请使用屏蔽线缆。 

九、控制器工作模式说明 

注意：禁止在电机运行时通过 RS232 保存参数,否则严重影响电机的运行。 

1.速度模式 

  速度模式包括速度开环、速度闭环。A.使用速度开环时，控制器根据控制量的

大小实现线性输出，控制器不去控制电机转速，优点：当供电电压超过电机额定
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电压时，电机可以短时间运行在额定转速以上。B.使用速度闭环时必须使用外部

的编码器做为反馈，来检测电机转子的速度，在额定功率下，保持恒扭矩输出，

负载加大不会丢转，速度信号对应电机转速限性，精确度高，该模式下控制器可

以使用模拟信号、脉冲信号、数字信号（使用 RS232 串口、CAN 总线通讯）作

为电机转速的控制信号，电机运行状态相同。  

注：当速度闭环时，需通过软件改参数，须知电机的以下参数：1、电机极对数。

2、电机转速。3、编码器线数。4、PID 参数设定（PID 参数设定要配套电机进

行调试，PID 设定不合适会导致电机震荡） 

PID 调试 

1、通过《伺服运控管理软件》设置相关参数 

2、调整PID 

A、现象：启动时间长、加负载波动大、停止时间长。 

调节方式：参数过小，此时可以同时增加PI，D 保持 0 不变。 

B、现象：快速启动、加负载后快速调整、快速停止。 

调节方式：刚性较好的 PID，不需再调节。 

  C、现象：电机振动，速度不稳，信号为 0 后，电机振动，无法停止。 

调节方式：PID 过大, 此时应同时减小PI，当PID 过大时，电机会振动。 

   

2.位置计数模式 

位置计数模式必须使用外部的增量式编码器来检测转子的位置，从而精确地

实现位置控制。当使用位置计数闭环模式时，不可以使用模拟信号或脉冲信号做

为控制变量，只能使用数字信号。通过 RS232 串口或 CAN 总线通讯的协议，将

数字信号直接把目标位置转换为电机运行圈数发送到控制器，适用于位置性移动

模式使用，精确度高，方便快捷，无需外部检测运行位置。。 

注意事项： 
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A  位置计数闭环模式下，用户可以通过 RS232 或 CAN 总线控制电机转速。 

   B  控制器使用位置计数闭环模式时， 电机最低转速为 1 RPM。 

   C 控制器以上电位置为零点,转动位置带记忆。 

3.闭环扭矩模式 

力矩模式是一种特殊的闭环操作，在这种情况下，马达命令控制的是流过马

达的电流而无视马达的实际转速。对于马达，力矩直接对应电流。因此，控制电

流就是控制力矩。 

该模式下控制器可以使用模拟信号、脉冲信号、数字信号（使用 RS232 串口、

CAN 总线通讯）作为电机转速的控制信号，电机运行状态相同。 

注意事项：该模式下控制器必须使用外部电流传感器做为反馈，否则电机将

全速运行。      

4 运行模式（.独立模式，混合模式） 

  独立模式是两路速度信号各控制各路电机运转。优点：两路毫不牵扯，简单易

懂，控制器支持信号全可控制，外部需做控制逻辑。 

  混合模式是一路信号形成两路电机同步，另一路信号形成差速，此模式用于车

辆较多。优点：两路电机同步性较强，信号易操作，具有逻辑处理，外部无需做

逻辑，编程简单，控制器支持信号全可控制。· 

混合控制数据情况（额定转速 1500 转，面对电机轴看，正转为正，反转为负） 

1号给定(数值为

速度值千分比) 

2 号给定(数值为

速度值千分比) 

1 号电机执行（电机

运行速度） 

2 号电机执行（电机运

行速度） 

0 0 0 0 

1000 0 1500 -1500 
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0 1000 1500 1500 

1000 1000 1500 0 

-1000 0 -1500 1500 

-1000 -1000 -1500 0 

1000 500 1500 -750 

1000 -500 750     -1500 

-1000 500 -750 1500 

-500 1000 750 1500 

十：控制器提供过压，欠压，过热、短路、过流保护 

1、过压，欠压保护: 当外部供电电源超过或低于预设的电压值门槛，控制器将

切断输出。控制器正常工作电压范围为10-55v。同时也可按照客户要求，当出现

过压，欠压保护时，由1路数字量输出作为指示。同时相应的STATUS 红灯快闪4

下，指示故障状态。 

2、过热保护：控制器内部包含温度检测电路，当检测到温度超过85℃时，控制

器的输出级将完全关断。同时相应的STATUS 红灯快闪2下，指示故障状态。 

3、短路保护：当控制器检测到电路中突然出现非常大电流时将被视为短路。当

这一条件出现，控制器将在几个毫秒内关断输出级。同时相应的STATUS 红灯快

速有规律一闪一灭，指示故障状态。 

【注】出现以上保护，请在确认排除故障原因后，重新通电。 

4、过流保护：控制器内部包含电流检测电路，当检测到控制器的输出电流增长

达到过流保护门槛时，控制器进入过流保护状态。有三种状态可供客户选择： 
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1. 过流安全停止。过流后，功率级停止输出，将给定信号调节到0或提供反方向

给定信号，即可解除保护。 

2. 过流限幅。过流后，继续增大给定信号，输出电流保持恒定。减小给定信号，

即可解除保护。 

 

 

 

 

 

 

 

 

十一、LED 指示灯状态说明  

 正常状态（ POWER 绿灯长亮，STATUS 红灯指示给定信号模式） 

状态指示（周期1S） 模式说明 

STATUS 红灯闪烁一次 数字信号输入模式 

STATUS 红灯闪烁两次 脉冲输入模式 

STATUS 红灯闪烁三次 模拟量输入模式 
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故障状态（ POWER 绿灯长亮，STATUS 红灯闪烁指示故障） 

状态指示（周期1S） 故障说明 

STATUS 红灯一闪一灭(较快) 短路 

STATUS 红灯快闪4下，再亮1秒 欠压或过压 

STATUS 红灯快闪2下，再亮1.5秒 过热 

STATUS 红灯快灭1下，再亮1.875秒 功率级关断 

STATUS 红灯常亮 控制器储存或运行环境潮湿 

 

十二、公司地址及联系方式 

济南科亚电子科技有限公司 

地址：中国山东济南市天桥区梓东大道 1 号 鑫茂科技城 66 号楼   

电话：0531-88975137  88601737  88601217 

传真：0531-85898028 

网址：www.jnky.com 

邮箱：keya@vip.163.com 
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