
 

 

伺服系统选型和选择入门 

为机器设计选择伺服电机系统首先要了解构成伺服电机或伺服驱动系统的组件。伺服系统是闭环系统，用于控制某
些所需的运动。它们包括一个反馈装置，可在电机和驱动器之间提供恒定信息，以精确控制被驱动机构的位置，速
度和转矩。 

通常，伺服设计是高动态系统，涉及带动负载快速的加速和减速。伺服系统选型并不仅仅是为您的设备选择电机。
在制定解决方案时，需要考虑各种因素，包括期望的性能要求，以及环境和连接等因素。伺服驱动的选型需要一个
系统性的解决方案。 换言之，是一个需要考虑整体机械，电气和编程参数的整体方法。该系统包括确定机械负载、
运动曲线（包括定位要求），伺服电机特性，以及电机和其他组件所处环境；特别是当电机以接近恒定的速度运行
时，对成品、物料和加工过程自身所产生影响。 

一般来说，选型都是从机械结构及其机械负载开始，科尔摩根选型软件 Motioneering 包含以下类型：丝杠传送、齿
轮齿条、辊筒圆盘旋转、直线电机、皮带传送等，每种机构需要的机械参数如下图： 

    

负载确定后，确定运动曲线，运动曲线不仅包括从一点到另外一点的运动，而且还包括在这一运动中可能运用的功
能，比如与部件加工相关的推力。加速，匀速和减速，以及停留和暂停时间，都包括在系统的整体运动曲线中。
Motioneering 平台提供多种运动描述方式，可以协助您计算加速度、运动时间、距离、速度和停留时间。常见曲线
有三角形、1/3 梯形、自定义梯形。 

 

在相同距离及时间的情况下三角形曲线的速度比梯形曲线大，加速度比梯形曲线小，可以根据不同影响选择曲线类
型。 

技术文章——白皮书 



 

 

 

当加速度超过 2G 时，建议使用 S 型曲线，减少机械冲击，使运动更加平稳。Motioneering 平台，提供 jerk 
reduction 参数实现不同程度的 S 型曲线。 

 

当 S 型曲线与 T 型曲线加速度时间相同，且距离相同，达到相同速度时，加速变化见上表，加速越大，意味着电机
出力越大。 

 

当 机 械 负 载 、 运 动 曲 线 确 认 完 成 后 ， 可 以 通 过 Motioneering 平 台 进 行 选 型 ， 网 址 如 下 ：
https://motioneering.kollmorgen.com/。注册账户后，可以保存所有选型记录。 

https://motioneering.kollmorgen.com/


 

 

 

下面将直线电机选型作为示例，介绍平台的使用方法。场景如下：水平安装，负载 35KG，行程 350mm，移动时间
0.25s，停顿 0.3s。 

   首先，选择结构：直线电机，负载添加：负载包括两部分：运动负载，背板及其滑块等。 

 

第二步，添加运动曲线：Jerk Reduction 可以根据实际情况进行选择。 

 

第三步，选择电机系列：有铁芯，无铁芯等。 



 

 

 

选择电机系列后，计算将得到选型结果，如下图，结合温升及其余量选择合适电机。 

 

确认电机后，点击 detail，得到选型的具体结果，及其每段运动过程中的推力。 

 

同时可以打印选型报告。 

 



 

 

电机选择完成后，需要确定反馈与伺服特性。根据定义，伺服系统具有在运行过程中测量速度、位置和其他系统参
数的反馈装置。制造商可能选择有限，但是应仔细考虑具体的应用参数，包括冲击负载和定位精度以及可重复性，
这至关重要。旋转变压器往往在严苛环境下具有出色的性能，特别是对于较高的冲击负荷。其包括定子和转子部分
围绕内核的缠绕线圈。相对于可能含有玻璃盘元件的编码器，这种结构允许以更高的温度运行，并且对于高冲击负
载具有更高的耐受性。 

正弦编码器可以提供高分辨率，高达 24 位或更高 ，以获得最佳定位精度。一些混合编码器可以通过更好的分辨能
力来提供旋转变压器的稳健性。这些智能编码器基于具有电子元件的旋转变压器，可以解读正弦和余弦信号，并将
它们转换成高分辨率的数字信号，该信号将被传递给伺服驱动器，以便用于速度和位置反馈。 

目前，最新的编码器提供各种通信协议（EnDAT，BiSS 和 DSL），并具有高分辨率和低噪音能力，以实现向伺服驱
动器和控制器提供最佳反馈信号。 

另外一个取决于应用要求的反馈选择是：需要绝对位置反馈还是增量反馈。在旋转系统中，一旦您使用单圈设备完
成 360 度旋转，您就可以从 0 开始计数。而多圈绝对编码器可以让您的系统知道它的位置，不仅是电机在 360 度旋
转中的位置，而且知道在每个方向上它所完成的圈数。因此，它知道自己的精确位置。知道这一点和工具及其他轴
的位置非常重要。另一方面，简单的增量编码器可以确定在一个单圈旋转中的位置，但是只有在上电周期中找到零
点之后。 因此，您将不知道完成了多少个周期，甚至不知道您在上电时在 360 度旋转中的绝对位置。 

我们已经谈了伺服电机和伺服驱动器，但是二者之间的接线也很重要。电缆柔韧性（通过其允许弯曲半径加以定
义）是一个主要考虑因素，特别是当电缆与轴一起运动时。 

电缆长度可能受所考虑编码器类型的限制。阻抗，压降等电缆参数，以及编码器的信号强度是影响电缆长度的关键
要素。市场上提供的一些较新的设备以非常高的传输速率向驱动器（比如 DSL，EnDat 和 BiSS）传输串行信息，这
些信息将会受到长度的影响，特别是阻抗和信噪比。甚至连接器也在“反馈”循环中起作用，因为连接器需要处理从
这些设备生成的各种信号。与电机功率相关的另外一个电缆长度影响要素与当今 PWM 驱动器中涉及的高开关频率
相关。电机电源线中存在噪声，当电缆变长并接近电缆上频率波长的一半时，将会形成一个天线。天线会发送或接
收信息（在这种情况下，产生噪声）， 这是我们不希望出现在高性能系统中的。 

 
最后一个参数：运动控制和网络——集中式与分散式 

最后一个考虑因素——可能会造成整体设计过程重复（以及改变设计的其他指定组件）的一项考虑就是系统架构。
工程师必须要问：我应当专注于一种带有驱动器、控制器和支持电子器件，并封装在一个机柜内的集中控制系统，
还是将驱动器在机器上加以分散（一种分布式系统方法）才更加有利，性价比更高？具有多个轴（这些轴可能分散
在机器各个位置）的设备，分布式解决方案将是其理想选择。这种方法可以大幅减少电缆需求，节省长电缆的布线
以及与这些电缆配套的电缆槽和支架相关的成本。此外，将驱动器移出机器可以减小容纳控制和支持电子组件所需
机柜的尺寸，从而再次降低成本，并降低机柜内的冷却要求。另一方面，紧凑型并具有较少轴数的设备将不适合传
统集中式的方法。 



 

 

                       

       AKD-N 分布式驱动器                                                                AKD-P 驱动器 

 
结论 

在针对伺服系统应用选型时必须考虑许多事情，我们在本文中已经介绍了其中的许多要素。影响组件选择的另一个
因素是控制系统。控制类型通常在机器设计讨论的早期阶段就已经指定，并取决于多种因素。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
    
 
 
 
 

 

电话: 400 668 2802 

邮箱: sales.china@kollmorgen.com 

官网: www.kollmorgen.cn 

关于科尔摩根 
 
科尔摩根成立于 1916 年，是全球领先的运动控制系统专家，提供丰富的标准
电机，驱动器，运动控制系统以及 AGV 车辆控制系统。 
 
依托超过七十年的运动控制设计与研发领域的专业经验，为全球 OEM 机器制
造商提供突破性的解决方案，实现无以伦比的性能、可靠性和便捷性。我们致
力于赋能创新者，来创造卓越，构建一个更智能、更健康、更加可持续的社
会。 

应用科尔摩根的设计工具来设计更快更好的设备： 

https://www.kollmorgen.cn/zh-cn/service-and-support/technical/技术支持/ 

https://www.kollmorgen.cn/zh-cn/service-and-support/technical/%E6%8A%80%E6%9C%AF%E6%94%AF%E6%8C%81/
https://www.kollmorgen.cn/zh-cn/service-and-support/technical/%E6%8A%80%E6%9C%AF%E6%94%AF%E6%8C%81/
https://www.kollmorgen.cn/zh-cn/service-and-support/technical/%E6%8A%80%E6%9C%AF%E6%94%AF%E6%8C%81/
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