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内容概要

《运动控制技术与应用》主要内容包括运动控制系统中的传感器、执行器、开环步进电机伺服系统、
直流伺服系统、交流伺服系统、位置伺服系统与多轴运动协调控制、基于现场总线的运动控制系统、
运动控制系统设计及运动控制系统实例。
内容由浅入深，删繁就简，注重实用性。

《运动控制技术与应用》可作为高校电气、自动化、机电一体化等专业本、专科生，高职高专自动化
专业学生的教材，也可供工业自动化行业工程技术人员参考。
本书由熊田忠担任主编。
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章节摘录

版权页：   插图：   4）免维护对于自动化来说是发展的方向。
 为了满足不必维护的实际要求，人们开发出无刷DC伺服电机。
这是利用高级的方式控制同步电机，达到与DC伺服电机同等以上的性能。
 没有碳刷的电机分为感应电机（IM）、转速由同步频率决定的同步电机（SM）和步进电机。
步进电机采用开环控制，具有优异的伺服特性，但在高转速或高负载转矩时有时会失步，因此使用IM
或SM，采用像DC伺服电机一样的控制。
这主要是由于功率电子器件的进步，才使得可变电压可变频率（VVVF）的变频器制造变得简单。
同时由于控制技术的进步，使得SM、IM可像DC伺服电机一样地控制（见本书第6章有关叙述）。
 那么如何决定采用IM或SM呢？
一般的判断是用电机的输出功率来区别，即在电机大小相等的条件下，包含价格，有一方的额定输出
功率会较大。
在小型电机中，SM比较有利，SM型电机不需要特殊的电源只要控制一个电压信号就可以控制速度。
但因运转效率较差，无法实现大的输出功率。
因此，小型电机常是转子使用高性能永久磁铁的SM型电机。
 一般称呼AC伺服电机时，包括IM型和SM型，但IM型的容量常在数千瓦以上，用于工作母机的主轴、
钢厂的压延机等，而小型的AC伺服电机则是SM型电机。
因此，不管是称为AC伺服或是DC无刷伺服，在此小容量范围内都是指相同的电机。
所以，在运动控制中，无刷DC伺服电机就是SM型伺服电机。
DC伺服电机的定子使用永久磁铁，电枢线圈位于转子，利用碳刷与整流子切换线圈的导通电流（整
流），使得电流方向与磁场方向垂直，无刷DC伺服电机的转子与定子的关系与DC伺服电机正好相反
，依磁极的位置在外部整流。
如果外部的电晶体包含在内，原理上可看成与DC伺服电机的动作一样，而电机本体的构造是同步电
机。
如果连同整流电路包括在内考虑，就好像没有碳刷的DC伺服电机一样，因此称为无刷DC伺服电机。
因电机的构造是SM型或IM型，一般称为AC伺服电机。
与步进电机一样，DC伺服电机的特性很少只评价电机本体的特性，而是使用与伺服驱动器组合后的
特性。
DC伺服电机因利用碳刷整流，需要防止整流火花，高速运转时，在过负载转矩上受到限制。
无刷伺服电机无整流界限，转矩随所用磁铁材质而异，到额定转速为止都可以输出大转矩（额定转矩
的3～5倍），可用于高转速、高输出转矩的驱动。
 （5）步进电机 步进电机的选择主要考虑步距角（涉及到相数）、静力矩及电流三大要素：一旦这三
大要素确定，步进电机的型号便确定下来了。
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