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AX5000控制异步伺服电机

	
摘  要：倍福AX5000驱动器，不仅可以驱动三相同步旋转伺服电机，直线电机，同样也可以驱动三相异步伺服电机。
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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。
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文档内容可能随时更新
如有改动，恕不事先通知
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第三方异步电机信息
异步电机铭牌如下：
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详细操作
扫描驱动，添加异步伺服电机。
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根据铭牌制作电机文件
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选择控制模式
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选择反馈，设置反馈参数
注意编码器接地线，线的两头都必须接地或者与金属外壳连接。
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控制模式选择为 速度控制
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调节电流环参数
电机可能会有震荡，调节电流环参数
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1. 测试结果
最终结果：异步伺服电机可以在200-8000RPM的转速范围内，转速精度稳定在小于1/1000RPM。
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请用微信扫描二维码
通过公众号与技术支持交流

	


	
	倍福中文官网：
http://www.beckhoff.com.cn/

	
	倍福虚拟学院：
http://tr.beckhoff.com.cn/
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技术支持：support@beckhoff.com.cn
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