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1、前言

1.1 概述
凯福 SED 系列驱动器是一款高性价比脉冲控制步进电机驱动器，采用数字 PID 技术，具有优越的性能

表现，高速大力矩输出，低噪音，低振动，低发热，驱动器可工作在脉冲方向模式或双脉冲模式，通过开

关设置运行电流和细分等参数，极大地方便了客户的应用。

1.2 功能特点：

● 供电电源： 24 - 48V 的直流电源

● 输出电流： 拨码开关设定，3 位开关选择，最大 4.5A

● 输入： 3 路光电隔离数字输入，兼容 5 -24V 电平

● 空闲电流： 拨码开关选择，在电机停止运行后 1.0 秒电流会自动减为额定电流的 50%或 90%

● 细分设置： 4 位拨码开关设置 16 档细分：200，400，800，1600，3200，6400，12800，25600，

1000，2000，4000，5000，6000，8000，10000，20000

● 控制方式： 脉冲&方向/双脉冲模式

1.3 技术参数

驱动器型号 Y2SED2

适配电机 适配两相混合式步进电机, Y2SED2 最大适配
4.5A 电流

电源供电 24- 48V DC

输出电流 Y2SED2：1A-4.5A/相（峰值）

输

入

信

号

STEP（启动）信号
光耦输入电压 H = 3.5 - 26V , L = 0 - 0.8V

导通电流 6-15mADIR（方向）信号

EN（使能）信号

输

出

信

号

OUT（报警输出）信号
光电隔离输出，最高承受电压 30VDC，最大饱和

电流 100mA

尺 寸 119× 75.5 × 33 毫米

使

用

环

境

使用场合 避免粉尘，油雾及腐蚀性气体

湿 度 < 85 % RH, 无凝露

温 度 -20°C - +40°C

散 热 安装在通风环境中

质量 0.277Kg
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2、安装
2.1 机械尺寸

驱动器安装：
用窄边安装，用 M4 螺丝通过两边的孔安装。驱动器的功率器件会发热，如果连续工作在高输入电压大

功率条件下,应扩大有效散热面积或强制冷却。不要在空气不流通的地方或者环境温度超过 40℃的地方使用；
不要将驱动器安装在潮湿或有金属屑的地方。

2.2 电源选择

斩波式驱动器工作时不停地改变电机绕组端电压的大小及方向，同时检测电流以获得精确的相电流。
如果要同时保证高效率和低噪音，则驱动器供电电压至少 5 倍于电机额定相电压（即电机额定相电流×相电
阻）。如果您需要电机获得更好的高速性能，则需要提高驱动器供电电压。

如果使用稳压电源供电，要求供电电压不得超过 48V。

如果使用非稳压电源供电，要求电压不得超过 34V。

因为非稳压电源的额定电流是满载电流；在负载很轻，例如电机不转时，实际电压高达电源额定电压的
1.4 倍。想要电机平稳安静的运转，选择低电压。
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SW6

控制信号

SW2

B-
B+
A-

DIR-

A+

SW4

V-

SW7

拨码开关

V+

OUT+

SW5

SW1

状态指示灯
OUT-

EN+

DIR+
STEP-
STEP+

SW8

SW3

接地螺丝

3、端口接线
参考接口关系图，需要以下准备

24-48VDC 合适功率的直流电源

控制信号源

匹配的凯福步进电机

3.1 电源连接

将电源的正极连接到驱动器的 V+，将电源的负极连接到驱动器的 V-。 请注意不要接反，因电源接

反造成的驱动器损坏无法得到保修. 选择适当的电源。

如果您需要电机获得更好的高速性能，则需要提高驱动器供电电压。

EN-
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3.2 电机接线

四线电机只能用一种方式连接。

八线电机可以用两种方式连接：串联、并联。串联方式在低速时具有更大的转矩，而在高速时转矩 较

小。串联运转时，电机需要以并联方式电流的 50％运行以避免过热。

警告：当将电机接到驱动器时，请先确认电机电源已关闭。确认未使用的电机引线未与其它

物体发生短路。在驱动器通电期间，不能断开电机。不要将电机引线接到地上或电源上。
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4、控制信号连接

4.1 脉冲&方向信号

Y2SED2 驱动器有 2 个高速输入口 STEP 和 DIR，光电隔离，可以接受 5-24VDC 单端或差分信号，最

高电压可达 28V，信号下降沿有效。电机运转方向取决于 DIR 电平信号，当 SETP 信号有脉冲信号时，DIR

悬空或为低电平时，电机顺时针运转; DIR 信号为高电平 时，电机逆时针运转。

4.2 使能信号

EN 输入使能或关断驱动器的功率部分，信号输入为光电隔离，可接受 5-24VDC 单端或差分信号，信

号最高可达 28V。EN 信号悬空或低电平时(光耦不导通)，驱动器为使能状态，电机正常运转; EN 信号为高电

平时(光耦 导通)，驱动器功率部分关断，电机无励磁。 当电机处于报错状态时，EN 输入可用于重启驱动器。

首先从应用系统中排除存在的故障，然后输入一个下降沿信号至 EN 端，驱动器可重新启动功率部分，电机

励磁运转。

4.3 控制信号接线方式

4.3.1 差分信号
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4.3.2NPN 接法

4.3.3PNP 接法

4.4 报警输出接线方式：

OUT 口为光电隔离 OC 输出，最高承受电压 30VDC，最大饱和电流 100mA。 驱动器正常工作时,输出光耦

不导通

4.4.1 共阴极：
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4.4.2 共阳极

4.5 驱动器状态指示灯

指示灯状态 状态 说明

绿灯闪烁 驱动器工作正常

绿灯常亮 驱动器未使能 EN 口有高电平输入

3 红 1 绿 驱动器过温 需加强散热

4 红 1 绿 驱动器电源输入过压 供电电压大于 48VDC

5 红 1 绿 驱动器过流 马达接线错或接触不良

6 红 1 绿 马达绕组开路 马达未接好

3 红 2 绿 驱动器内部电压出错 电源功率太小

4 红 2 绿 驱动器电源输入欠压 供电电压小于 24VDC
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5、驱动器运行参数设置

5.1 电流设定

Y2SED2 驱动器通过 SW1、SW2、SW3 拨码开关设定输出电流峰值。

通常情况下，电流设定为电机的额定电流。如果您的系统对发热的要求很高，可以适当减小电流以 降

低电机的发热，但是电机的输出力矩会同时降低。如果您不是要求电机连续运行，可适当增大运 行电流

以获得更大力矩，但是注意最大不要超过电机额定电流的 1.5 倍。

*出厂设置：电流最小

5.2 空闲电流

驱动器的运行电流，在马达停转时可自动减少，SW4 设定空闲电流为运行电流的百分比关系。当需 要

输出一个高的力矩时，90%的设置是最有效的。为减少马达和驱动器的热量，推荐将空闲电流在 允许的情况

下尽可能降低。

运行电流（峰
值）

SW1 SW2 SW3

4.5A OFF OFF OFF
4.0A ON OFF OFF
3.5A OFF ON OFF
3.0A ON ON OFF
2.5A OFF OFF ON
2.0A ON OFF ON
1.5A OFF ON ON
1.0A ON ON ON
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5.3 细分设置

Y2SED2 驱动器通过 SW5, SW6, SW7 和 SW8 拨码开关设定细分值，16 种选择。

5.4 脉冲加方向/双脉冲设置

细分（脉冲/转） SW5 SW6 SW7 SW8

20000 OFF OFF OFF OFF

10000 ON OFF OFF OFF

8000 OFF ON OFF OFF

6000 ON ON OFF OFF

5000 OFF OFF ON OFF

4000 ON OFF ON OFF

2000 OFF ON ON OFF

1000 ON ON ON OFF

25600 OFF OFF OFF ON

12800 ON OFF OFF ON

6400 OFF ON OFF ON

3200 ON ON OFF ON

1600 OFF OFF ON ON

800 ON OFF ON ON

400 OFF ON ON ON

200 ON ON ON ON
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6、相关注意事项：

电流

最大供电电流应该为两相电流之和。通常情况下，您需要的电流取决于电机的型号、电压、转速和负载

条件。实际电源电流值大大低于这个最大电流值，因为驱动器采用的是开关式放大器，将高电压低电流转换

成低电压高电流，电源电压超过电机电压越多，需要的电源电流越少。当电机接 48V 电源工作时，电源输

出电流是 24V 电源输出电流的一半。

接线要求

（1）为了防止驱动器受干扰，建议控制信号采用屏蔽电缆线，并且屏蔽层与地线短接，除特殊要求外，

控制信号电缆的屏蔽线单端接地：屏蔽线的上位机一端接地，屏蔽线的驱动器一端悬空。同一机器内只允许

在同一点接地，如果不是真实接地线，可能干扰严重，此时屏蔽层不接。

（2）脉冲和方向信号线与电机线不允许并排包扎在一起，最好分开至少 10cm 以上，否则电机噪声容

易干扰脉冲方向信号引起电机定位不准，系统不稳定等故障。

（3）如果一个电源供多台驱动器，应在电源处采取并联连接，不允许先到一台再到另一台链状式接。

（4）严禁带电拔插驱动器强电（电机和电源）端子，带电的电机停止时仍有大电流流过线圈，拔插强电

（电机和电源）端子将导致巨大的瞬间感生电动势将烧坏驱动器。

（5）严禁将导线头加锡后接入接线端子，否则可能因接触电阻变大而过热损坏端子。

接线线头不能裸露在端子外，以防意外短路而损坏驱动器
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