
广东西门子代理-PLC代理

产品名称 广东西门子代理-PLC代理

公司名称 广东湘恒智能科技有限公司

价格 .00/件

规格参数 西门子变频器:西门子触摸屏
西门子伺服电机:西门子PLC
西门子直流调速器:西门子电缆

公司地址 惠州大亚湾澳头石化大道中480号太东天地花园2
栋二单元9层01号房

联系电话 18475208684 18475208684

产品详情

偏位问题是伺服电机的设备制造厂在设备装机调试以及设备使用过程中
，所面临的常见问题之一。出现偏位可能是机械装配不当造成，可能是
控制系统与驱动器信号不匹配，也可能是设备内电磁干扰、车间内设备
互相干扰或者是设备安装时地线处理不妥当等造成。

众多应用案例中，提炼整理出最常见的偏位原因及对策，用以帮助设备厂家调试人员快速定位问题
、采取各种适宜措施提高设备抗干扰性、为设备正确接地保证正常运行。

规律性偏位

Q：做往复运动，按长度比例越长误差越大,或越小误差越长者

可能原因①：脉冲当量不对

原因分析：无论是同步轮结构还是齿轮齿条结构，都存在加工精度误差。运动控制卡（PLC）并没有设
置准确的脉冲当量。例如上一批同步轮电机旋转一圈设备前进10mm，这批同步轮大一点电机转一圈前进
了10.1mm，就会导致该批机器每次运行比以前的设备多走1%的距离。

解决方式：可以按比例修改每转脉冲数,新脉冲数=原脉冲数*实际运行距离/设定运行距离。



可能原因②：脉冲指令的触发沿与方向指令的电平变换时序冲突

原因分析：驱动器要求上位机发出的脉冲指令的沿与方向指令电平变换有一定时序要求。而部分PLC或
运动控制卡编程时没满足这种要求（或者其自身的规则不符合驱动器的要求），导致脉冲和方向时序并
不能满足要求而偏位。

解决方式：控制卡（PLC）软件工程师将方向信号提前。或者驱动器应用技术人员更改脉冲沿计数方式
。

Q：运动过程中电机在固定点抖动，过该点后能正常运行，但少走一段距离

可能原因：机械装配问题

原因分析：机械结构在某个点阻力较大。由于机械安装的平行度、垂直度或设计不合理的原因导致设备
在某个点阻力较大，步进电机的力矩变化规律是速度越快力矩越小，很容易在高速段卡死，速度降下来
却能走过去。

解决方式：1、检查机械结构出现卡死的原因，是该处摩擦阻力大还是滑轨装得不平行等。2、步进电机
力矩不够。由于终端客户出现提速或者加大负载的要求，导致原本能满足要求的电机在高速力矩不够，
从而发生高速段堵转的现象。解决方法可以通过驱动器设置更大输出电流或者在驱动器允许电压范围内
提高供电电压，或更换更大转矩的电机。

Q：电机往复运动来回均没走到位且偏移量固定

可能原因：皮带间隙

原因分析：皮带与同步轮之间存在反向间隙导致，往回走会存在一定量的空程。

解决方式：如运动控制卡具有皮带反向间隙补偿功能，可利用之；或者绷紧皮带。

Q：切绘轨迹不重合

可能原因①：惯量过大

原因分析：平板切绘机喷墨过程由光栅控制，扫描式运动，切割时走插补运动，两者轨迹不重合是因为
，类似设备X轴小车惯量较小且由光栅定位，喷绘位置准确，而Y轴龙门结构惯量较大，电机响应性差，
插补运动时Y轴跟随性不好导致轨迹部分偏位。

解决方式：增加Y轴减速比，使用陷波功能提高伺服驱动器刚性以解决该问题。

可能原因②：刀和喷头重合度没调好

原因分析：因为切绘机刀和喷头都装在X轴小车上但是两者有坐标差，切绘机上位机软件能调整这个坐
标差做到刀和喷头轨迹重合，如果没调好，切绘轨迹会整体分离。

解决方式：修改刀和喷头位置补偿参数。



Q：画圆成椭圆

可能原因：XY轴平台两轴不垂直

原因分析：XY轴结构，图形偏位例如画圆成椭圆，正方形偏位成平行四边形。龙门结构X轴与Y轴不垂直
时会导致该问题。

解决方式：调节龙门架X轴与Y轴垂直度可以解决该问题。

非规律性偏位

Q：运行过程中不定期出现偏位，偏位具有偶然性，偏位多少不确定

可能原因①：干扰原因导致电机偏位

原因分析：非周期性偏位大部分因为干扰导致，少部分因为运动控制卡发出的窄脉冲或者机械结构松动
引起。

解决方式：如果干扰出现的比较频繁，则可以利用示波器监控脉冲频率确定干扰发生的时间进而确定干
扰源，移除或者使脉冲信号远离干扰源能解决部分干扰。如果干扰出现的比较偶然，或者难以确定干扰
源位置或电气柜已固定难以移动，则可以考虑采用以下措施来解决问题：

①  驱动器接地，

②  脉冲线更换双绞屏蔽线，

③  脉冲正负端并联103陶瓷电容滤波（脉冲频率小于54kHz），

④  脉冲信号套磁环，

⑤  驱动器和控制器电源前端增加滤波器。

备注：常见的干扰源包括变压器、线圈式继电器、变频器、电磁阀、高压电线等。规划电气柜的时候应
避免信号线靠近这些干扰源，信号线与高压供电线宜分不同线槽布线。

可能原因②：脉冲串出现窄脉冲

问题分析：客户运动控制卡发送脉冲串占空比较小或过大，出现窄脉冲，驱动器识别不了，导致偏位。

解决方式：查找控制器出现这种问题的原因，是脉冲接口问题，还是软件算法问题

可能原因③：机械结构松动

问题分析：连轴器、同步轮、减速机等用顶丝固定或螺丝夹紧的连接件在快速冲击场合运行一段时间可
能出现松动，导致偏位。用键和键槽配合固定的同步轮则注意键和键槽之间是否存在间隙，齿轮齿条结
构则注意两者之间的配合间隙。



解决方式：关键部分、受力大的结构螺丝一定用弹垫、而且螺丝或顶丝宜涂覆螺丝胶。电机轴与联轴器
尽量用键槽连接。

可能原因④：滤波电容过大

问题分析：滤波电容过大，普通RC滤波器截止频率是1/2πRC，电容越大截止频率越小，一般驱动器脉
冲端电阻为270欧姆，103陶瓷电容构成的RC滤波电路截止频率为54khz，频率高于此会因为幅值衰减过大
而导致部分有效信号无法被驱动器正确检测到，最终导致偏位。

解决方式：加滤波电容时需要核算脉冲频率、一定要保证最大通过脉冲频率满足要求。

可能原因⑤：PLC或者运动控制卡最大脉冲频率不够高

原因分析：一般PLC允许输出最大脉冲频率为100kHz，运动控制卡根据其发脉冲芯片不一样差异较大，
特别是普通单片机开发的运动控制卡可能会因为脉冲频率不够高导致偏位。

解决方式：假如上位机最大脉冲频率有限，为了保证速度，可以适当降低驱动器细分，以保证电机转

总结:半闭环的伺服控制会有很多精度问题,使用S7-1200链接PN版V90加外部编码器做闭环控制,精度就好
了,不会出现脉冲半闭环控制的各种问题.
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