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	伺服电机力矩控制方式简介
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	备  注



	关键字：力矩控制，电流环





	免责声明



	我们已对本文档描述的内容做测试。但是差错在所难免，无法保证绝对正确并完全满足您的使用需求。本文档的内容可能随时更新，也欢迎您提出改进建议。

文档内容可能随时更新
如有改动，恕不事先通知









伺服电机力矩控制


1. 控制模型
如果有力传感器反馈，并且采样时间满足性能要求（Task周期），建议使用速度模式并做力闭环。
如果没有传感器或传感器响应不能满足要求，建议采用力矩限幅或者力矩模式。
· 速度模式+力闭环：控制最佳
· 位置或速度模式+力矩限幅：控制相对简单
· 力矩模式：要做好保护。

2. 力矩模式控制大体思路

[bookmark: _GoBack]


力矩反馈和真实力矩的关系
· 
端子伺服：
· 
AX5000：M=



	参考信息



	http://infosys.beckhoff.com/index_en.htm




                    
                                                                                                                       
For questions or comments, email support@beckhoff.com.cn
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