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伺服控制

能打
“

太极拳
”

的
７ 关节机器人

闶为 Ｅ ｌ ｍ ｏ 具备的运动控制技术 ， 中科新松有限公司选择了Ｅ ｌ ｍ ｏ 做为其合作伙伴 ， 并在第
一

代协作机器人的设 汁和研发中整合了Ｅ ｌｍ ｏ 的终极多轴运动控制解决方案 。 在设计制造复杂的 ７ 轴

协作机器人时 ， 使用 双闭环控制和采用高分辨率绝对值编码器获得最优伺服性能只是众多挑战中

的
一

部分 ，
Ｅ ｌｍ ｏ 在高端机器人领域中的应用案例可以作为用户在研发过程中寻求高多轴运动控制

性能时的参考 。

文 埃莫运动控制技术 （上海 ） 有限公司

０ 用 了Ｅ ｌｍ ｏ 的伺 服驱动 技 术 ， 在小型且功能强大的基于 网络型的伺服驱方面具有诸多优势 。

＾ ？

中 国机器人和 自 动化领域领先的动器 ， 这些驱动器可直接安装在机器人

中科新松有限公司完成 了其对第一代人的关节上 ， 这证 明 了Ｅ ｌ ｍ ｏ 驱动器在如伺服驱动器

机协作工 厂 自 动化机器人 的 自 主研发效率 、 坚固程度 、 省空间 、 最少 电缆用量 、Ｅ ｌｍ ｏ 体 积 超 小 且 功 能 强 大 的

（ 图 １
） 。 在这次合作中 ，

Ｅ ｌ ｍ ｏ 提供了超低 ＥＭ Ｉ 指数和整个系统可靠性的提升等Ｅ ｔ ｈ ｅ ｒＣＡＴ 总线型 Ｇ ｏ ｌ ｄ 系列伺服驱动器

＾ｊ—ａ

ＡＩ
／＾有限公司完成其第

－

 ｙ
代人机协作工厂 自动 ＼

化机器人的 自主研发 图 ２Ｅ ｌ ｍｏ 体 积 超 小 且 功 能 强 大 的

？提供了帮助 Ｅ ｔ ｈ ｅ ｒＣＡＴ 总线型 Ｇｏ ｌ ｄ 系列伺服驱动器
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被用 来完成 中科新松有限公司提出 的任可 以提供 内容丰富的机器人运动学功能 ，

务 （ 图 ２
） 。 这些伺服驱动器直接安装在如 Ｃ ａｒｔｅ ｓ ｉ ａｎ

、
ＳＣＡＲＡ

、
３

－ Ｌ ｉ ｎｋ 和 Ｄ ｅ ｌ ｔａ 等 ，

机器 人 关节上 ， 这 为推进机器 人 的小体使用 这些功能就可 以很容 易应对机器 人

积和 紧凑性提供了很好的 支持 。
Ｅ ｌｍ ｏ 的应用 的挑战 （ 图 ３ ） 。 内 置的运动学功能

°

１

两个功率强大的超小型伺服驱动器 Ｇ ｏ ｌ ｄ支持 ＭＣ Ｓ （ 机器坐标系 ） 和 ＰＣ Ｓ （产品

ＳＯ ＬＯＧ Ｕ Ｉ Ｔ Ｅ Ｒ 可用 来驱动两个基础 关坐标系 ） ， 在翻转 ． 传送和其他外部装置

节 ， 基础关节支撑整个机器人的机械结中可 以实现完全同步 。

构 ，
５０ Ａ 持续和 １ ００ Ａ 峰值的 电流输 出此外 ，

Ｐ－ ＭＡ Ｓ 为用户的应用预 留 了

能力使得高速和高加 ／ 减速成为可能 。
一

个实时 内 核 ， 这部分 内 核允许机器 人 ｜

５ 个迷你型 Ｇ ｏ ｌ ｄＳＯ ＬＯＷ Ｈ Ｉ ＳＴ Ｌ Ｅ 开 发用 户 编写 自 己特殊的运动学转换方

伺 服 驱 动 器 可 以 输 出 持 续 ２０ Ａ 和 峰程 ， 这
一

功能使得 Ｐ
－ ＭＡ Ｓ 支持任何高端

值 ４０ Ａ 的 电 流 ， 用 来驱动 另 外 ５ 个 关 的机器人 ， 几乎不受类型關 ， 因 为用

节 。 系统里的每个驱动器都可 以在高速 户可以针对应用编写 自 己的运动学功能 。

和高加 ／ 减速下运行 ， 且在低速运行时 对于这种在 ２ ５ ０
Ｍ Ｓ 总线循环时间 内完成

仍保持运动精准性 。 使用 同
一

个驱动器 机器人运动学正逆解计算的应用 必须使
＾


！；

能实现反差 比歡的高低艇浦益于 腿于赚駄雛麵齡轴运碰

１ ： ２ ０ ０ ０ 的动态 电流范 围 和非常高的带宽制器 Ｐ － Ｍ Ａ Ｓ 。 运动学方程解算是在用 户Ｓ３Ｅ ｌ ｍ ｏ 的Ｓ级多 控制器

响应 ，

一

个驱动器物理尺寸足够小到 能实时应用 过程 中进行的 ， 计算系统 中所 Ｐ ＭＡ Ｓ 可 以提供 内 容丰 富 的机器

直接安装在机器人关节上 ， 而这几乎是有轴的 目 标位置 、 目 标速度或扭矩 ， 并

这种复杂机器人项 目 的唯
一

选择 ， 把驱在每个 Ｅ ｔｈｅｒＣＡＴ 总线周期输出 。

动器放置在离编码器反馈足够近的地方环 同 步速度模式 ， 接收 目 标位置 ／ 速度

可 以节省 电缆 ， 减少干扰影响 ， 获得 比 机器人的两种Ｉ作模式命令和力矩偏置命令 。

较低的 ＥＭ Ｉ 和 ＲＦ １ 指标 ， 系统稳定性大机器人通常的工作模式有两种 ， 即中 科新松有 限公司选择 Ｅ ｌｍ ｏ 作为

大提升 。 示教模式和工作模式 。 在示教模式下 ， 合作伙伴 ， 是 因 为其终极多轴运动控制

操作人员可 以沿着需要的工作路径移动解决方案具备 了 以下优势 ： 性能 突 出 的

为用户 ｝是供多款应用工具机器人手臂到
一些关键位置点 ， 在移动 伺 服驱动器 ； 可 以做 到 ２ ５ ０ｎｓ 内 １ ６ 个

除 了 伺 服驱动 器 外 ，
Ｅ ｌｍ ｏ 还 可 为过程 中多轴运动控制器记录下相关的位轴完全 同步和坐标运动 ， 小体积且高功

用 户 提供高级且易 用 的 配置工具 置点 以便在工作模式下复现工作路径 ， 率的伺服驱动器可直接安装在关节上 ；

ＥＡ Ｓ Ｉ Ｉ 软件 ， 此款软件可 以帮助用 户调而伺服驱动器则是运行在 同步循环力矩很大的动态 电流范围适于高速和高精度 ；

试网 络 中每个轴 的相关数据 ， 以期辅助模式 。 除 了 目 标力矩的命令外 ， 多轴运双闭环控制性能 ； 支持多种反馈 （ 增量

用 户提升系统功能 ， 并让设备达到最优动控制器还会输 出 额外 的补偿力 矩去克式编码器和绝对值编码器 ） ； 使用性能强

的伺服性能 。 系统辨识 、 合适的控制器服重力 、 机器人动力学等阻抗 因 素 ， 维大的多轴控制器实现 同 步和机器人运动

设计并使用高阶滤波器克服机械系统缺持拖拽过程平滑 。 正是 因为有了这样的学计算 ； 快速且实时的 Ｅ ｔｈｅ ｒＣＡＴ 总线网

陷等 ， 都只是 ＥＡ Ｓ Ｉ Ｉ 软件可为用 户提供示教模式 ， 操作人员在完成复杂的机器络 ； 最优的伺服驱动器性能
一 一

高带宽

的
一

部分功能 ， 这款软件还使用 了带特人解决方案时 ， 其亮点之
一

就是让整个带来的就是快速的响应时 间 ， 功能强大

殊位置分组增益的简单且高级的系统辨示教过程变得简单 ， 这对于非专业编程的 ＥＡ Ｓ Ｉ Ｉ 软件使机器人的配置和实施变

识方法 ， 可帮助用户进行多轴系统辨识 ， 的操作人员而言 ， 大部分工作不需要编得很容 易 ； 最高效率和极致 的稳定性 ；

可 以消 除不 同轴之 间 的交叉影响 。 在为程经验或技巧就可以完成 。坚固耐用 ， 驱动器可以安装在任何位置 ；

中科新松有 限公 司提供 的应用 案例 中 ，而在正常工作模式下 ， 多轴控制器很低的 ＥＭ Ｉ 和 ＲＦ Ｉ 指数 。

Ｅ ｌｍ ｏ 还用 到 了 其他多款具有特色 的功根据机器人的运动学模型来计算 ７ 个轴对于 中科新松有 限公司最新
一

代科

能 ， 这些工作的最终 目 标是让用 户 获得的 目 标位置和速度 （
ＤＨ 矩阵逆解 ） ， 若技产 品协作机器人来说 ，

Ｅ ｌｍ ｏ 的智 能 、

高带宽和快速响应时间 ， 同 时保证机器有必要 ， 基于机器人动力学模型的补偿小体积且简单易 用 的伺服和运动控制解

人运行稳定且具有高裕度 。力矩会被加人到 总输 出力矩 中 。 伺服驱决方案大大提升 了其产品 的性能 ， 并且

Ｅ ｌｍｏ 的高级多轴运动控制器 Ｐ －ＭＡＳ动器是工作在循环 同 步位置模式或者循增强了产品的功能性 。 ＧＬ３
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