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电机反馈

机器人技术倚靠单电缆技术中的
数字化电机反馈

数字化电机反馈接 口Ｈ Ｉ Ｐ ＥＲＦＡＣ ＥＤ ＳＬ
？

大约于五年前上市 。 从那时起 ， 它便为众多电子驱动

技术领域带来技术转变 ， 尤其是住工业 ４ ． ０ 和状态监测等方面 。 这种转变 山越来越 多地适用 于机器

人技术麵作技术 。

审溶搐彩 描 堆 ５９

Ｓ ｉ ｃｋ 电机反馈系统业务部门主管 Ｂ ｅｍ ｄ Ａ ｐ ｐｅ ｌ

Ｓ
前 ， 尚有约 ９０％ 的机器人应用 性器人和具有移动式机械结构的操纵系统那以后诞生 了

一

系列 采用 数字化单电缆

质为共存或配合 ， 人机协作 （ＨＲＣ ）中使用时 ， 还有附加的独特优势 。解决方 案的创新型驱动套件 ， 也可以非

所 占 的 比例 （ 目 前约 １ ０％ ） 未来将显著 常顺 利地应用 于机器 人技术 中 。

“

除 了

提高 。 同 时 ， 机器人技术市场将整体得ＫＯ ＬＬＭＯ ＲＧ ＥＮ 机器人驱动技术Ｈ ｉｐ
ｅ ｒ ｆａ ｃ ｅＤ Ｓ Ｌ

， 我们还提供特有的稳健

以发展一主要是在工业 ４ ． ０ 和随之而来经验丰富且符合成本效益 的 ＳＦＤ 编 码器解决方

的工作流程灵活化和机器状态监测新途ＫＯＬＬＭＯＲＧ ＥＮ 在 全 球 拥 有 １ ３ ００案 。

”

ＫＯＬＬＭＯＲＧＥＮ 产品经理说道 ，

“

原

径的推动下 。 电机反馈接 口产品经理 Ｐ ｅ ｔｒ余 名 员工 ， 始终如一地提供 以性能 、 质则上 ，
它是一种旋转变压器 ， 其电子装置

Ｏ ｓ ｉ

ｐ ｏ
ｖ 博士表示 ：

“

在伺服放大器与 电机量、 可靠和简便操作而 出众的创新解决将模拟信号转换为数字协议 。

”

此驱动套

反馈系统之间仅需要最少的连接技术 ， 而方 案 。

“

许 多 年 前 ，
ＫＯ Ｌ ＬＭＯＲＧＥＮ 首件主要基于 ＡＫＭ 和 ＡＫＤ 伺服驱动器系

且在驱动器与 电机之间实现稳健且抗干次致力于为机器人提供专用 电机和驱动列的词服电机 ， 不仅具有高功率密度和高

扰的通信 。

”

在传统型机器人 、 协作型机解决方 案 。

”

Ｐ ｅ ｔ ｒＯ ｓ ｉｐｏ
ｖ 博士表示 。 从转矩密度 ， 而且将布线需求降到最低 。 其

配有 ＨＩＰＥＲＦＡＣＥＤＳＬ
？

电机反馈系统 ， 可

满足对于反馈信号分辨率的最高要求 ， 例

如在精确导引和定位机器人或者在高速应

在 Ｄ ｅ ｌ ｔ ａ 机 器 人
用 中 。

高动 ＾ 的 拾 放 应 单电缆技术具有结构上的独特
用 时 ， 紧 凑 且 高

ｆｉ￡ＴＢｒ优势

ｎｓ丨

ｆ｜气書 圓＃单 电 缆 技 术 通 常 能 为机 械 制 造 带

系统十分可靠Ｍ ｆ ＇

七
－

系嘴势 。 Ｗ 咫单独
一

根 电机 电

１
？ｍ—机器 内 的布线工作量减半 ， 因 为

１Ｊ？省去 了整套编码器 电缆 、 两个插塞接头

ｉ
ｉ

／ｐｐｐ
－

ｖ
ｉｐ

— ？＼ 及所有敷设工作 。

“

业内特殊成本压力 的

一

个重要来源 。

”

Ｐｅｔｒ Ｏｓ ｉ

ｐ
ｏｖ博士称 。 减

ＤＳＬ
＾ｘＪＩＰ

＾ 少雌安装工作后 ， 所带来 的另
－

优势

４６Ｅ３ 现代制造
？

新自劭 丨匕与驱甜 ２ ０ １ ７
－

０ ５ｍｍ ａ ． ｖｏｇ ｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃ ｎ
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是减少错误来源 ， 单单在统计学方面就 人结构或在机器人结构 内部最佳延伸 。Ｈ Ｉ ＰＥＲＦＡＣ ＥＤＳ Ｌ
？ 电机反馈系统

能显著降低技术风险 。 最后 ， 数字化 电＿ 数 字 化 电 机 反 馈 接 口

机反馈开辟 了新的可能 ： 从控制 系统与 连接 ｉｆ和１状态监测 Ｉ是最大优势Ｈ １ ＰＥ ＲＦＡ ＣＥＤ Ｓ Ｌ
？

为机器人技术带来极

驱动器通信 ， 对其进行查询与监控 。用 于 机 器 人 技 术 的 Ｈ Ｉ Ｐ Ｅ Ｒ ＦＡＣ Ｅ为 广 泛 的 优势和 创 新潜 力 ， 包括在工

采用 带 Ｈ Ｉ Ｐ ＥＲ ＦＡ Ｃ ＥＤ Ｓ Ｌ
？

的单 电ＤＳ Ｌ
？

的另
一

项优势是 电磁兼容的数字信业 ４ ． ０ 和智能工厂的环境下 。 由于 Ｓ Ｉ Ｃ Ｋ

缆解决方案还为机器人制造商带来众多号传输 （相 比于模拟信号传输 ） ， 由此实Ｓ ｔ ｅｇ
ｍ ａｎｎ 广泛的 电机反馈产品组合 ， 无

其他具体优势 。 例如弃用
一

根 电缆及其现抵抗来 自机器环境影响的最大安全性 。 论机器人 的设计和要求如何都能适用 。

连接件也减轻了重量 ， 不再需要为此施这是 电机和驱动器之 间可 以免干扰且无例如具有单 圈 ２ ０ 位分辨率的 ＥＫ Ｓ ３ ６ 和

加动能 。 除此之外 ，
Ｐ ｅ ｔ ｒＯ ｓ ｉ

ｐ
ｏ ｖ 博士解间断通信和实现例如 电机与驱动轴状态额外具有多 圈 １ ２ 位分辨率的 ＥＫＭ ３ ６ 系

释道 ：

“

在无损机器人功率 的某些情况监测 的重要前提之
一

。

“

数字化单 电缆 电列 的旋转式 电机反馈 系统供关节机器人

下 ， 驱动器还可 以设计得更加小巧 、 节机反馈提供 了 以直方 图形式采集大量 电使用 。 其节省空 间 的结构形式完美 匹配

省空 间和高能效 。 根据机器人 内 采用 单机数据和借此快速识 别干扰 因素与故障紧凑型机器人设计 。 在安全技术上 ， 其

电缆 电机反馈 系统工作 的驱动器数量 ， 原因 的选项 。

”

Ｐ ｅ ｔ ｒＯ ｓ ｉ

ｐ
ｏｖ 博士解释道 ， 适合根据 Ｉ ＥＣ６ １ ５ ０ ８ 标准最高 Ｓ Ｉ Ｌ２ 的应

整套驱动技术算下来能够为制造商显著
“

运动特性 、 工作时长 、 电机温度 、 消耗用 。
ＴＴ Ｋ５０ 和 ＴＴＫ ７ ０ 线性 电机反馈 系

降低成本 。

”

该精简还支持在机器人技术电流 、 转速 、 速度和这些量 的相应变化统为笛卡尔线性机器人提供绝对长度测

中 也能看到 的 向 日 益复杂机器 发展的趋可 以说 明状态和驱动器与机器状态的预量和位置确定 的理想解决方案 。 基于非

势 ， 使其也可 以在终端客户处 的较小 区期 发展 ， 并在持续状态监测 的范 围 内 用接触式 测量原理 ， 其完全无磨损且免维

域 内节省空 间地搭建 。 另
一

项结构上的于诊断 目 的及预防性维修 。

”

在电子铭牌护 。 其他优点有适用 于最高 ｌ 〇ｍ ／ Ｓ 的移

优势是简化 向活动部件 的布线 。 数字接功能 的 支持下 ， 还能通过 Ｈ Ｉ Ｐ Ｅ Ｒ ＦＡＣ Ｅ动速度和恶劣 的工作条件 。 在 Ｄ ｅ ｌ ｔ ａ 机

口Ｈ Ｉ ＰＥＲＦＡＣＥＤ ＳＬ
？

的独特设计对此负Ｄ Ｓ Ｌ
？

传输 电机特性数据 、 序列号和订器 人 中 ， 当 其主要 用 于 高动 态 的拾放

责 ， 使混合 电缆具有小横截面积 。 同时 ， 货号及其他数据 ， 在检修或更换时快速应 用 时 ， 紧 凑且高分辨率 的 ＥＫＳ ３ ６ 和

还能提供特殊扭转性能和更高拖链适用予 以帮助 。 通过 电机反馈系统进行状态ＥＫＭ ３ ６ 电机反馈系统同样十分可靠 。 用

性的版本 以保证所驱动机械结构的监测 的结果使机器人和操纵系统的可用于采用直接驱动装置的协作型机器人的

最佳运动灵活性 。 节省空间 和重量 的细性得到 优化 。 同 时 ， 这为降低运行成本Ｅ Ｅ Ｓ ／Ｅ Ｅ Ｍ 产 品 系 列 以及具有 ２ ５ｍｍ 或

缆可
一直敷设到外部执行器或夹取元件 。 开辟 了 巨大潜力 ， 因 为无需周期性检查５ ０ｍｍ 空心轴直径的 Ｓ Ｅ Ｓ ／ＳＥＭ 系列为产

同 时 ， 其有助于使机器人 内产生 的 电缆或预防性更换机器零件 ， 而可 以充分利品组合扩充了根据电容原理工作的 电机

束尽可能保持细 长 ， 以便导线沿着机器用其最大使用 寿命 。反馈系统ｍ

广告

ｍｍａ ． ｖｏ ｇｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃｎ 新自肋 丨匕与驱动 ２ ０ １ ７
－

０ ５
．

Ｅ１ 现代制造４ ７


