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产品详情

伺服驱动器的工作模式

伺服驱动器的工作模式主要有：

1.开环模式

用于无刷电机伺服驱动器。与有刷电机驱动器的电压模式类似，主要控制无刷电机伺服驱动器的输出负
载率。

2.电压模式

用于有刷电机伺服驱动器。主要控制有刷电机伺服驱动器的输出电压。

3.电流模式(力矩模式)

用于在速度或位置环工作的驱动器。主要控制伺服驱动器的输出电流（力矩），通过调整负载率保持输
入命令的电流值。

4.IR补偿模式

与闭环速度模式相似，用于控制无速度反馈装置电机的速度。驱动器会调整负载率来补偿输出电流的变
动。当命令响应为线性时，在力矩扰动情况下，INGENIA伺服驱动器，此模式的精度就比不上闭环速度
模式了。



5.Hall速度模式

用于高速运动控制。主要利用电机上hall传感器的频率，形成速度闭环。由于hall传感器的低分辨率，此
模式一般不用于低速运动应用。

6.编码器速度模式

用于各种速度的平滑运动控制。此模式利用电机上编码器脉冲的频率来形成速度闭环，由于编码器的高
分辨率，可用于平滑运动控制。

7.测速机模式

用于高精度的速度控制。此模式利用电机上模拟测速机，形成速度闭环。由于直流测速机的电压为模拟
连续性，INGENIA伺服驱动器应用，此模式在低速情况下容易受到干扰。

8.模拟位置环模式(ANP模式)

用于电机转动位置的控制。模拟位置环模式是一种在模拟装置中提供位置反馈的变化的速度模式（如可
调电位器、变压器等）。在此模式下，INGENIA伺服驱动器结构，电机速度正比于位置误差，拥有更快
速的响应和更小的稳态误差。

伺服驱动器维修

驱动器进行调整内环电流回路的反应速度快，中间环节速度的反应速度必须高于外环位置回路。假使未
遵守此原则，将会造成震动或反应不良。

伺服驱动器的设计可确保电流回路具备良好的反应效能。用户只需调整位置回路与速度回路参数。

系统各参数之间总是相互制约的，如果只有位置回路增益增加，位置回路输出的指令可能会变得不稳定
，INGENIA伺服驱动器原理，以致整个伺服系统的反应可能会变得不稳定。

伺服驱动器与变频器的差异

变频器与伺服放大器在主回路与控制回路上的区别如下：

主回路：变频器与伺服的构成基本相同。两者的区别在于伺服中增加了称为动态制动器的部件。停止时
该部件能吸收伺服电机积累的惯性能量，对伺服电机进行制动。

控制回路：与变频器相比，伺服的构成相当复杂。为了实现伺服机构，需要复杂的反馈、控制模式切换
、限制（电流/速度/转矩）等功能。



INGENIA伺服驱动器结构-华瑞高和科技由北京华瑞高和科技有限公司提供。北京华瑞高和科技有限公司
位于北京市朝阳区王四营乡人民日报印刷厂厂房2层2208室。在市场经济的浪潮中拼博和发展，目前华瑞
高和在直流电动机中享有良好的声誉。华瑞高和取得全网商盟认证，标志着我们的服务和管理水平达到
了一个新的高度。华瑞高和全体员工愿与各界有识之士共同发展，共创美好未来。
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