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Ｍ ａ ｘｏ ｎ 电动机

的性能从驱动着手

正确的驱动控制是驱动技术更高效和动态化的关键 。
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动控制 和驱动调节指 的是链接驱这一要求 ， 导致机械的传动运动的精准几乎无波纹的扭矩变化从转速 〇 提升至

动 ， 即 电动机 ， 它 的 专 用 传感器 性受到 限制 。 最大值的驱动运动的前提条件 。 特别典

和 中央上级机械 、 设备及仪表控制 。 新Ｍ ａｘｐ ｏ ｓ 定位控制 ５ ０／５ 是设备控制型的在机器人制造技术 中 ， 当在生产过
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和驱动技术 间 关键 的链接环节 ， 它的 电程 中操作易坏的货 品或要求驱动器 同步

个带有集成大功率 中央处理器的功率终流 调 整 器 采 样频率 为 １ ０ ０ ｋＨ ｚ
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个极短 的 ，
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放值 ， 可以快速评估 电动机传感器 ， 实周期 ） ， 转速 ／ 定位调节器为 １ 〇ｋＨ ｚ
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） ， 这意味着 ，

时 电动机 电流测量 ， 以及最佳的可设置ｍ ｓ
） 。 高度动态的驱动装置和快速调节技为 了磁场定 向 的调整器 （
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电流 ， 转速和定位调节 （ 图 １
） 。术提升了机械的性能 。整流所需的 电流测量 ， 型号转换 ， 完整
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体化计算和在极短的时间 间 隔 内 不
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个能完成精准 、
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动机 （ ＢＬＤＣ ） 上 。 为了实现传感 （ Ｇｅｂ ｅ ｒ
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增性和绝对性传感系统 （ 常被称为编码
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以及快翻整到额定值 ， 是与 定位调节

切相 关 的 。 典型 电流 调 整器 的 采 样时 间 Ｒ｜

Ｓ ＹＮＣＨＲＯＮ ＩＳＡＴＩ ＯＮＷ

是 ０ ． １ ｍ Ｓ
（

１ ０ ｋＨ ｚ 调节脉 冲 ） ， 转速 ／ 定
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冲 ） 。 高度动态驱动的加速＿为几微秒 ’

望实现所有动态
， 精准和同步传动动作的

而现今的控制动力学显然 已经不能满足 前提条件 。
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麵间振荡和过震 。 有細 电动机 电Ｓ 统 １ ｋ Ｈ ｚ 控制 器相 比有着 明显优越的性
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定 的过麵 额定值 ， 也就是说 ， 这种调 经验 ， 以及很高的时间方麵测试花费 。

节器跃阶 ， 需要超过 １ｍ ｓ 才能另外 ， 原始的基本配置也很綱定 。
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达到 稳定的 实际 电流值 。 很容 易 观然
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确定 的初始配置在之后的运行 中被
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察 到 ， 调节器抽样频率直接 与可实现的 保留 ， 对于精确驱动运动有着麵影响 。

上升时＿跃界行为滅 。 这＿測 補 良籠＿健肺器结＿优点
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门 阵 列 ） 。 这 种 类 似 硬 件 的 Ｆ Ｐ Ｇ Ａ 逻 辑器 周 期 顿率和 最 佳 可 關节 的 调节参数 并
｜
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