
川俣精机伺服电机维修

产品名称 川俣精机伺服电机维修

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 凌科自动化:工控维修专家
凌科自动化:技术精湛
凌科自动化: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

举一个简单例子：有一台机械，是用FANUC伺服电机通过V形带传动一个恒定速度、大惯性的负载。整
个系统需要获得恒定的速度和较快的响应特性，当驱动器将电流送到电机时，电机立即产生扭矩；一开
始，由于V形带会有弹性，负载不会加速到象电机那样快；FANUC伺服电机会比负载提前到达设定的速
度，此时装在电机上的偏码器会削弱电流，继而削弱扭矩；随着V型带张力的不断增加会使电机速度变
慢，此时驱动器又会去增加电流，周而复始。在此例中，系统是振荡的，电机扭矩是波动的，负载速度
也随之波动。其结果当然会是噪音、磨损、不稳定了。不过，这都不是由FANUC伺服电机引起的，这种
噪声和不稳定性，是来源于机械传动装置，是由于伺服系统反应速度（高）与机械传递或者反应时间（
较长）不相匹配而引起的。

即FANUC伺服电机响应快于系统调整新的扭矩所需的时间。找到了问题根源所在，再来解决当然就容易
多了，针对以上例子，您可以：（1）增加机械刚性和降低系统的惯性，减少机械传动部位的响应时间，
如把V形带更换成直接丝杆传动或用齿轮箱代替V型带。（2）降低伺服系统的响应速度，减少伺服系统
的控制带宽，如降低伺服系统的增益参数值。当然，以上只是噪起，不稳定的原因之一，针对不同的原
因，会有不同的解决办法，机器人伺服电机维修如由机械共振引起的噪声，在伺服方面可采取共振抑制
，低通滤波等方法，总之，噪声和不稳定的原因，基本上都不会是由于FANUC伺服电机本身所造成。这
种方式与步进电机的控制方式类似，运动控制器给伺服驱动器发送“脉冲/方向”类型的脉冲指令信号；

伺服驱动器工作在位置控制模式，位置闭环由伺服驱动器完成。日系伺服和国产伺服产品大都采用这种
模式。其优点是系统调试简单，不易产生干扰，但缺点是伺服系统响应稍慢。这种方式下，运动控制系
统给伺服驱动器发送±10V的模拟电压指令，同时接收来自电机编码器或直线光栅等位置检测元件的位
置反馈信号；伺服驱动器工作在速度控制模式，位置闭环由运动控制器完成。欧美的伺服产品大多采用
这种工作模式。其优点是伺服响应快，但缺点是对现场干扰较敏感，调试稍复杂。下面运动控制器以模
拟量信号控制伺服电机为例进行讲解。在接线之前，先初始参数。在控制器上：选好控制方式；将PID



参数清零；让控制器上电时默认使能信号关闭；将此状态保存，确保控制器再次上电时即为此状态。
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