
瑞恩伺服驱动器故障维修

产品名称 瑞恩伺服驱动器故障维修

公司名称 常州凌肯自动化科技有限公司

价格 .00/个

规格参数 凌肯自动化:工控维修专家
凌肯自动化:技术精湛
凌肯自动化:收费合理

公司地址 江苏省常州市武进区力达工业园4楼

联系电话  13961122002

产品详情

瑞恩伺服广泛运用于各个行业，维修需求和市场也很大。电机不能启动、启动无力、运行抖动、失磁、
过流、过载、跑位、输出不平衡、匝间短路、编码器报警、编码器损坏、位置不准，更换轴承、转子、
定子、碳刷、编码器等。伺服驱动器价格的过流故障是最常见也是较复杂的故障，当过流故障发生时，
驱动器保护电路会立即动作并停机，同时驱动器显示故障代码或故障类型。大多数情况下可以根据驱动
器显示的故障代码迅速找到故障原因并排除故障，但也有一些过流故障的原因是多方面的，并不是单一
的，而是包含了加速、减速、恒速过流、负载发生突变、输出短路等各种可能导致过流护的因素。

随着全数字式交流伺服驱动器的出现，交流伺服电机也越来越多地应用于数字控制系统中。为了适应数
字控制的发展趋势，运动控制系统中大多采用全数字式交流伺服电机作为执行电动机。在控制方式上用
脉冲串和方向信号实现。一般伺服驱动器都有三种控制方式：速度控制方式，转矩控制方式，位置控制
方式。速度控制和转矩控制都是用模拟量来控制的。位置控制是通过发脉冲来控制的。具体采用什么控
制方式要根据客户的要求，满足何种运动功能来选择。如果您对伺服电机的速度、位置都没有要求，只
要输出一个恒转矩，当然是用转矩模式。如果对位置和速度有一定的精度要求，而对实时转矩不是很关
心，用转矩模式不太方便，用速度或位置模式比较好。如果上位控制器有比较好的闭环控制功能。

用速度控制效果会好一点。如果本身要求不是很高，或者，基本没有实时性的要求，用位置控制方式对
上位控制器没有很高的要求。就伺服驱动器的响应速度来看，转矩模式运算量最小，伺服驱动器对控制
信号的响应最快；位置模式运算量最大，伺服驱动器对控制信号的响应最慢。伺服驱动器电机运转不稳
，伺服驱动器参数调整不当，调节器未达到最佳工作状态。由于干扰、连接不良引起的速度反馈信号不
稳定。测速发电机安装不良，或测速发电机与电机轴的连接不良。伺服电机的碳刷磨损。电枢绕组局部
短路或对地短路。速度给定输入电压受到干扰或连接不良。交流伺服电机就是一台两相交流异步电机。
它的定子上装有空间互差90°的两个绕组：励磁绕组和控制绕组。

一个是励磁绕组Rf，它始终接在交流电压Uf上；另一个是控制绕组L，联接控制信号电压Uc。所以交流
伺服电机又称两个伺服电动机。励磁绕组串联电容C,是为了产生两相旋转磁场。适当选择电容的大小，
可使通入两个绕组的电流相位差接近90°，从而产生所需的旋转磁场。励磁绕组固定接在电源上，当控
制电压为零时，电机无起动转矩，转子不转。若有控制电压加在控制绕组上，且励磁电流。和控制绕组



电流不相同时，因此便产生两相旋转磁场。在旋转磁场的作用下，转子便转动起来。主回路熔断器熔断
是SCR伺服驱动器的常见故障，电源进线“相序”不正确。由于SCR伺服驱动器存在触发脉冲与主电路的
同步问题，因此对输入电源的“相序”有严格的要求。

若“相序”不正确，接通电源可能会立即引起驱动器主回路熔断器的熔断。机械故障造成负载过大。工
作台的摩擦阻力太大，齿轮啮合不良引起的现象，工件与机床的干涉、碰撞，机械部件的“锁紧”等都
可能造成负载过大。出现以上故障时，一般可通过脱开电机与机械传动系统间的连接与测量电动机的实
际工作电流来进一步判断确认。切削条件不合适。如机床切削量过大、连续重切削等。驱动器存在故障
。如控制单元的元器件损坏、控制板上设定端设定错误、电位器调整不当等。驱动器与电机间的连接错
误。如速度负反馈被接成正反馈，使伺服电机飞车或系统处于振荡状态。电动机选用不合适或电机不良
。如：因长期工作或其他原因引起伺服电机的“退磁”，造成励磁电流过大：电机绕组存在局部短路。

从而引起驱动器熔断器熔断。数控机床中伺服驱动器价格控制按其结构可分成开环控制和闭环（半闭环
）控制。如果详细分类，开环控制又可分为普通型和反馈补偿型，闭环（半闭环）控制也可分为普通型
和反馈补偿型。开环系统的精度较低，这是由于伺服驱动器的步距误差、起停误差、机械系统的误差都
会直接影响到定位精度。应采用补偿型进行改进，这种系统且有开环与闭环两者的优点，即具有开环的
稳定性和闭环的精确性。不会因为机床的谐振频率、爬行、失动等引起系统振荡。反馈补偿型开环控制
不需要间隙补偿和螺距补偿。由于开环控制的精度不能很好地满足机床的要求，为了提高伺服驱动器的
控制精度，最根本的办法是采用闭环控制方式。即不但有前身控制通道。

而且有检测输出的反馈通道，指令信号与反馈信号比较后得到偏差信号，形成以偏差控制的闭环控制系
统。对于闭环控制系统，合理的设计可以得到可靠的稳定性和很高的精度，但是直接测量工作台的位置
信号需要用如光栅、有磁尺或直线感应同步器等安装、维护要求较高的位置检测装置。通过对传动轴或
丝杠角位移的测量，可间接地获得位置输出量的等效反馈信号。由于这部分传动引起的误差不能被闭环
系统中不包含从旋转轴到工作台之间的传动链，因此这部分传动引起的误差不能被闭环系统自动补偿，
所以称这种由等效反馈信号构成的闭环控制系统为半闭环伺服驱动器，这种控制方式称为半闭环控制方
式。伺服驱动器的电源线规格必须与电机容量相匹配。较大功率电机的驱动器输入电源(一次侧)为三相
电源。
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