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本书围绕伺服控制技术， 首先介绍了伺服系统的基本概念； 然后分章

对伺服系统的硬件系统、 软件系统、 操作面板等进行了详细的介绍； 最后

举例说明了伺服控制的应用， 以加深读者对伺服与伺服系统的认识。
本书可作为自动化控制领域广大技术人员的自学用书， 也可供高等院

校自动化、 机电一体化专业的师生参考， 同时也是一本非常实用的职业技

术培训教材。
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序

伺服驱动技术是数控机床、 工业机器人及其他产业机械控制的关键技术之

一， 在国内外普遍受到关注。 随着微处理器技术、 电力电子技术、 网络技术、 控

制技术的发展， 伺服驱动系统实现了全数字化、 智能化、 网络化， 已成为自动控

制系统发展的主流方向。 伺服控制技术在先进制造领域以及在提高生产速度、 管

理生产过程、 合理高效加工和保证安全生产等方面起到了越来越关键的作用。
烟草行业是全球各生产制造行业中自动化程度比较高的行业之一。 世界各地

的许多卷烟厂都热衷于自动化技术改造， 无论是欧美发达国家， 还是亚洲新兴工

业化国家的卷烟生产企业， 在自动化技术改造方面都不遗余力。 中国烟草从 ２０
世纪 ８０ 年代初期引进国外先进的生产设备开始， 就在不断探索和追踪最新的自

动化技术。 目前， 烟草企业对学习 ＡＭＫ 伺服技术的呼声越来越强烈。
我院作为中国烟草行业技术人才的专门培训机构， 发挥人才优势， 追踪全球

工业自动化领域最新的技术和理念， 将其转化为生产力， 并为国内的烟草企业，
培养培训了一大批技术及技术管理人才。 近年来， 为满足烟草企业针对工业控制

方面的特殊培训需求， 我院与河南省海田自动化系统有限公司展开了多层次、 全

方位的人才培训合作。 《ＡＭＫ 伺服控制系统原理及应用》 一书就是河南省海田自

动化系统有限公司与我院机电工程研究室合作的结晶。 该书将 ＡＭＫ 伺服技术汇

集其中， 结合现场应用实例， 将 ＡＭＫ 伺服技术详尽地呈现给读者， 希望能为自

动化领域设计人员和企业工程师及院校师生提供有力支持和帮助。 同时也请广大

读者对该书指出不足和提出修正意见。

中国烟草总公司职工进修学院　 副院长　 李广才

２０１２ 年 １１ 月
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前　　言

随着机械工艺水平的逐渐提高， 伺服控制系统应用越来越广泛， 而且要求精

度越来越高， 所以涌现出各种品牌如 ＡＭＫ、 ＬＥＮＺＥ、 ＤＡＮＡＨＥＲ、 ＳＩＥＭＥＮＳ、
Ｓｃｈｎｅｉｄｅｒ、 三菱、 安川等伺服控制系统。 这些伺服控制系统接口各异， 通信方式

也各不相同， 种类繁杂， 但是其基本原理是相同的。 然而， 对于技术人员而言，
对伺服控制系统的理解感觉很不好入手， 一方面工厂的设备用于日常生产， 不便

于实验更改； 另一方面有关伺服系统的资料繁杂， 不知道如何下手和看哪些资

料。 因此， 技术人员非常需要一本详细而又简单易懂的伺服系统参考书。
本书根据这一需求， 以烟草行业常见的 ＡＭＫ 伺服系统为例， 详细地介绍了

伺服系统的应用。 由于 ＡＭＫ 伺服系统因其良好的性能在各方面得到了广泛的应

用。 本书以 ＡＭＫ 伺服系统作为主线， 但并不局限于该公司的产品， 各部分的内

容都是从伺服系统的共性展开， 然后以 ＡＭＫ 产品为例进行总结。 因此， 无论是

ＡＭＫ 产品的使用者还是其他产品的使用者， 都能通过本书得到借鉴。
本书作者希望通过自己掌握的控制理论基础与多年积累的伺服系统应用经

验， 用通俗易懂的语言向读者展示控制的魅力和伺服系统的魅力。 全书共分为 ５
章， 第 １ 章从概念上介绍了什么是伺服系统， 什么是伺服控制， 进而介绍了伺服

系统的构成以及各个构成部分对系统性能的影响， 最后讨论了伺服系统的发展趋

势。 第 ２ 章至第 ４ 章分别对伺服系统的硬件、 操作面板和软件进行了详细介绍。
第 ５ 章针对 ＡＭＫ 伺服系统在不同行业的应用举例进行了说明， 以加深读者对伺

服系统应用的理解。
本书可作为自动化控制领域广大技术人员的自学用书， 也可供高等院校自动

化、 机电一体化专业的师生参考， 同时也是一本非常实用的职业技术培训教材。
我们力求本书的编写能使读者轻松地掌握 ＡＭＫ 伺服系统的核心知识和应用

设计的实用方法； 同时对读者以后学习其他的伺服系统奠定一定的基础。 掌握这

些知识是广大技术人员能成功运用伺服系统的关键， 希望本书能够为读者更深入

地学习伺服控制技术起到抛砖引玉的作用。 但由于编者水平有限， 错漏之处在所

难免， 希望读者批评指正。

作者

２０１２ 年 １１ 月
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１　　　　

第 １ 章　伺服系统的发展历程

１􀆰 １　伺服系统的起源和定义

１􀆰 １􀆰 １　伺服系统的起源
“伺服” 一词源于希腊语 “奴隶” 的意思。 人们想把伺服机构当做得心应手的 “驯服”

工具， 即服从控制信号的要求而运动。 在信号来到之前， 转子静止不动； 信号来到之后， 转

子立即转动； 当信号消失， 转子能即时停转。 由于它的 “伺服” 性能， 因此而得名伺服

系统。

１􀆰 １􀆰 ２　伺服系统的定义
伺服系统是使物体的位置、 方位、 状态等输出被控量能够跟随输入目标值 （或给定值）

任意变化的自动控制系统。 其主要任务是按控制命令的要求， 对功率进行放大、 变换与调控

等处理， 使驱动器输出的力矩、 速度和位置控制灵活、 精确。 伺服系统主要靠脉冲来定位，
基本上可以这样理解： 伺服电机接收到 １ 个脉冲， 就会旋转 １ 个脉冲对应的角度， 从而实现

位移。 因为伺服电动机本身编码器具备发出脉冲的功能， 所以伺服电动机每旋转一定角度，
都会发出对应数量的脉冲。 这样， 和伺服电动机接收的脉冲形成了呼应， 或者叫闭环， 如此

一来， 系统就会知道发了多少脉冲给伺服电动机， 同时又收了多少脉冲回来， 这样就能够很

精确地控制电动机的转动， 从而实现精确的定位。

１􀆰 １􀆰 ３　伺服系统的特性
（１） 高精度　 伺服系统实现了精确位置、 速度和力矩的闭环控制； 克服了步进电动机

丢步的问题。
（２） 高转速　 伺服系统高速性能好， 一般额定转速能达到 ２０００ ～ ３５００ｒ ／ ｍｉｎ； 小转矩电

动机可达 ６０００ｒ ／ ｍｉｎ。
（３） 适应性强　 伺服系统过载能力强， 能承受三倍于额定转矩的负载， 特别适用于有

瞬间负载波动和要求快速起动的场合。
（４） 稳定性好　 低速运行平稳， 低速力矩大， 波动小， 低速运行时不会产生类似于步

进电动机的步进运行现象。 适用于有高速响应要求的场合。
（５） 实时性强　 电动机加、 减速的动态响应时间短， 一般在几十毫秒之内。
（６） 舒适性强　 发热和噪声明显降低。 耐高温性好， 一般伺服电动机高温限制在 １００℃

以下。
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１􀆰 ２　伺服系统的发展历史

１􀆰 ２􀆰 １　直流伺服系统的发展史
伺服系统根据所控制的伺服电动机可以分为直流伺服系统 （ＤＣ Ｓｅｒｖｏ） 和交流伺服系统

（ＡＣ Ｓｅｒｖｏ）。 交流伺服系统按其采用的驱动电动机类型又可分为永磁同步 （ＳＭ 型） 伺服电

动机交流伺服和感应式异步 （ＩＭ 型） 伺服电动机交流伺服系统。 ２０ 世纪 ５０ 年代直流电动

机实现了产品化， 并在机械设备上得到了广泛的应用。 ２０ 世纪 ７０ 年代是直流伺服系统应用

最广泛的时期。 但是直流伺服电动机的机械结构复杂， 维修工作量大， 电刷、 换向器等则成

为直流伺服驱动技术发展的瓶颈。

１􀆰 ２􀆰 ２　交流伺服系统的发展史
２０ 世纪 ７０ 年代末至 ８０ 年代初期， 随着微处理器技术、 大功率高性能半导体技术和电

动机永磁性材料制造工艺的发展及其性价比日益提高， 交流伺服电机及控制系统逐渐成为主

导产品。 交流伺服控制技术已成为工业自动化技术的基础技术之一， 并逐步替代了直流伺服

系统。
自从德国 Ｒｅｘｒｏｔｈ 公司的 Ｉｎｄｒａｍａｔ 分部在 １９７８ 年汉诺威贸易博览会上正式推出 ＭＡＣ 永

图 １⁃１　 交流伺服电动机

磁交流伺服电动机和驱动系统， 这标志着新一代交流

伺服技术已进入实用化阶段。 到 ２０ 世纪 ８０ 年代中后

期， 各公司都已有完整的系列产品。 整个伺服装置市

场都转向了交流伺服系统。 早期的模拟系统在诸如零

漂、 抗干扰性、 可靠性、 精度和柔性等方面存在不足，
尚不能完全满足运动控制的要求。 近年来随着微处理

器、 新型数字信号处理器 （ Ｄｉｇｉｔａｌ Ｓｉｇｎａｌ Ｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇ，
ＤＳＰ） 的应用， 出现了数字控制系统， 控制部分可完全

由软件进行控制。
交流伺服电动机如图 １⁃１ 所示。
到目前为止， 高性能的伺服系统大多采用永磁同步型交流伺服电动机， 控制驱动器多采

用快速、 准确定位的全数字位置伺服系统。 典型生产厂家有德国伦茨、 ＡＭＫ、 Ｒｅｘｒｏｔｈ、 西

门子、 法国施耐德、 美国科尔摩根和日本安川等公司。

１􀆰 ２􀆰 ３　交流伺服系统的应用发展史
早期的伺服系统由于运动控制技术的限制， 仅能单轴或几个轴的多轴联动控制， 随着近

代的运动控制技术与通信网络技术的发展， 现在可做大型多轴联动同步控制。 如德国倍福的

嵌入式 ＰＣ 通过 ＥｔｈｅｒＣＡＴ 总线可控制 １２８ 伺服轴同步。 伺服驱动系统本体也具有多种运行模

式， 如数字速度 （Ｄｉｇｉｔａｌ Ｓｐｅｅｄ）、 模拟量速度 （Ａｎａｌｏｇ Ｓｐｅｅｄ）、 数字力矩 （Ｄｉｇｉｔａｌ Ｔｏｒｑｕｅ）、
模拟力矩 （Ａｎａｌｏｇ Ｔｏｒｑｕｅ）、 电子齿轮 （Ｅｌｅｃ􀆰 Ｇｅａｒｉｎｇ）、 位置控制 （Ｐｏｓｉｔｉｏｎ Ｍｏｔｉｏｎ） 等运行

模式。 伺服功能也更加齐全， 如相对位置 （Ｒｅｌａｔｉｖｅ Ｐｏｓｉｔｉｏｎ）、 绝对位置 （Ａｂｓｏｌｕｔｅ Ｐｏｓｉ⁃
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ｔｉｏｎ）、 电子齿轮 （Ｅｌｅｃ􀆰 Ｇｅａｒｉｎｇ）、 电子凸轮 （Ｅｌｅｃ􀆰 Ｃａｍｍｉｎｇ）、 ＣＮＣ 数控等。

１􀆰 ２􀆰 ４　交流伺服系统的国内应用发展史
１９９０ 年以前， 由于技术成本等原因， 国内伺服电动机多以直流永磁有刷电动机和步进

电动机为主， 且主要集中在机床和国防军工行业。 １９９０ 年以后， 进口永磁交流伺服系统逐

步进入中国市场， 此期间得益于稀土永磁材料的发展、 电力电子及微电子技术的进步， 交流

伺服电动机的驱动技术也很快从模拟式过渡到全数字式。 由于交流伺服电动机的驱动装置采

用了先进的全数字式驱动控制技术， 硬件结构简单， 参数调整方便， 产品生产的一致性、 可

靠性增加， 同时集成复杂的电动机控制算法和智能化控制功能， 如增益自动调整、 网络通信

功能等， 进一步拓展了交流伺服电动机的适用领域。 另外， 随着各行业， 如机床、 印刷设

备、 包装设备、 烟草机械、 纺织设备、 激光加工设备、 机器人、 自动化生产线等， 对工艺精

度、 加工效率和工作可靠性等要求不断提高， 这些领域对交流伺服电动机的需求将迅猛增

长， 交流伺服系统已得到广泛的应用， 并将逐步替代原有直流有刷伺服电动机和步进电动

机。 国内不仅在大量应用着交流伺服系统， 与此同时国产伺服驱动器与伺服电动机也在逐渐

推向市场。

１􀆰 ３　伺服系统的发展趋势

从当前伺服驱动产品的应用来看， 交流伺服电动机和交流伺服控制系统逐渐成为主导产

品， 数字化交流伺服系统的应用越来越广， 用户对伺服驱动技术的要求也越来越高。 在实际

应用中， 精度更高、 速度更快、 使用更方便的交流伺服产品已经成为主流产品。 总的来说，
伺服系统的发展趋势可以概括为以下几个方面。

１􀆰 交流化

伺服技术将继续迅速地由直流 （ＤＣ） 伺服系统转向交流 （ＡＣ） 伺服系统。 从目前国际

市场的情况看， 几乎所有的新产品都是 ＡＣ 伺服系统。 在工业发达国家， ＡＣ 伺服电动机的

市场占有率已经超过 ８０％ 。 在国内生产 ＡＣ 伺服电动机的厂家也越来越多， 正在逐步地超过

生产 ＤＣ 伺服电动机的厂家。 可以预见， 在不远的将来， 除了在某些微型电动机领域， ＡＣ
伺服电动机将完全取代 ＤＣ 伺服电动机。

２􀆰 全数字化

采用新型高速微处理器和专用数字信号处理器的伺服控制单元将全面代替以模拟电子器

件为主的伺服控制单元， 从而实现完全数字化的伺服系统。 全数字化的实现， 将原有的硬件

伺服控制变成了软件伺服控制， 从而使在伺服系统中应用现代控制理论的先进算法 （如最

优控制、 人工智能、 模糊控制、 神经元网络等） 成为可能。
３􀆰 采用新型电力电子半导体器件

目前， 伺服控制系统的输出器件越来越多地采用开关频率很高的新型功率半导体器件，
主要有大功率晶体管 （ＧＴＲ）、 金属氧化物半导体场效应晶体管 （ＭＯＳＦＥＴ） 和绝缘栅双极

型晶体管 （ＩＧＢＴ） 等。 这些先进器件的应用显著地降低了伺服单元输出回路的功耗， 提高

了系统的响应速度， 降低了运行噪声。 尤其值得一提的是， 最新型的伺服控制系统已经开始

使用一种把控制电路功能和大功率电子开关器件集成在一起的新型模块， 称为智能控制功率
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模块 （Ｉｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔ Ｐｏｗｅｒ Ｍｏｄｕｌｅｓ， ＩＰＭ）。 这种器件将输入隔离、 能耗制动、 过温、 过电压、
过电流保护及故障诊断等功能全部集成于一个不大的模块之中。 其输入逻辑电平与 ＴＴＬ 信

号完全兼容， 与微处理器的输出可以直接接口。 它的应用显著地简化了伺服单元的设计， 并

实现了伺服系统的小型化和微型化。
４􀆰 高度集成化

新的伺服系统产品改变了将伺服系统划分为速度伺服单元与位置伺服单元两个模块的做

法， 代之以单一的、 高度集成化、 多功能的控制单元。 同一个控制单元， 只要通过软件设置

系统参数， 就可以改变其性能， 既可以使用电动机本身配置的传感器构成半闭环调节系统，
又可以通过接口与外部的位置或速度或力矩传感器构成高精度的全闭环调节系统。 高度的集

成化还显著地缩小了整个控制系统的体积， 使得伺服系统的安装与调试工作都得到了简化。
５􀆰 智能化

智能化是当前一切工业控制设备的流行趋势， 伺服驱动系统作为一种高级的工业控制装

置当然也不例外。 最新数字化的伺服控制单元通常都设计为智能型产品， 它们的智能化特点

表现在以下几个方面： 首先它们都具有参数记忆功能， 系统的所有运行参数都可以通过人机

对话的方式由软件来设置， 保存在伺服单元内部， 通过通信接口， 这些参数甚至可以在运行

途中由上位计算机加以修改， 应用起来十分方便； 其次它们都具有故障自诊断与分析功能，
无论什么时候， 只要系统出现故障， 就会将故障的类型以及可能引起故障的原因通过用户界

面清楚地显示出来， 这就降低了维修与调试的复杂性。 除以上特点之外， 有的伺服系统还具

有参数自整定的功能。 众所周知， 闭环调节系统的参数整定是保证系统性能指标的重要环

节， 也是需要耗费较多时间与精力的工作。 带有自整定功能的伺服单元可以通过几次试运

行， 自动将系统的参数整定出来， 并自动实现其最优化。 对于使用伺服单元的用户来说， 这

是新型伺服系统最具吸引力的特点之一。
６􀆰 模块化和网络化

在国外， 以工业局域网技术为基础的工厂自动化 （Ｆａｃｔｏｒｙ Ａｕｔｏｍａｔｉｏｎ， ＦＡ） 工程技术

在最近十年得到了长足的发展， 并显示出良好的发展势头。 为适应这一发展趋势， 最新的伺

服系统都配置了标准的串行通信接口 （如 ＲＳ⁃２３２Ｃ 或 ＲＳ⁃ ４２２ 接口等） 和专用的局域网接

口。 这些接口的设置， 显著地增强了伺服单元与其他控制设备间的互联能力， 从而与 ＣＮＣ
系统间的连接也由此变得十分简单， 只需要一根电缆或光缆， 就可以将数台， 甚至数十台伺

服单元与上位计算机连接成为整个数控系统。 也可以通过串行接口， 与可编程序控制器

（Ｐｒｏｇｒａｍｍａｂｌｅ Ｌｏｇｉｃ Ｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒ， ＰＬＣ） 的数控模块相连。
综上所述， 伺服系统将向两个方向发展。 一个是满足一般工业应用要求， 对性能指标要

求不高的应用场合， 追求低成本、 少维护、 使用简单等特点的驱动产品， 如变频电动机、 变

频器等； 另一个就是代表着伺服系统发展水平的主导产品———伺服电动机、 伺服控制器， 追

求高性能、 高速度、 数字化、 智能型、 网络化的驱动控制， 以满足用户较高的应用要求。
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第 ２ 章　ＡＭＫ伺服系统硬件详解

本章在 ２􀆰 １ 节对 ＡＭＫ 伺服系统进行整体介绍的基础上， 后几节对 ＡＭＫ 应用最为广泛的

ＫＥ ／ ＫＷ 系列的伺服电动机、 伺服驱动器、 电源模块、 安装底板以及各种系统附件进行详细

介绍。

２􀆰 １　ＡＭＫ产品整体介绍

ＡＭＫ 的产品覆盖多个领域， 主要有伺服控制器、 伺服驱动器、 伺服电动机、 减速机、
变频器等。 下面就几个重要的产品做详细的介绍。

２􀆰 １􀆰 １　伺服控制器简介
ＡＭＫ 的控制器有箱体式控制器 （Ａ 系列）、 集成驱动控制器 （ＫＷ⁃ＰＬＣ２ 和 ＫＷ⁃Ｒ０３Ｐ）、

循环控制器 （ＡＳ⁃ＣＬＣ 系列， 主要用于车床上）、 数控机床控制器 （包括紧凑型 （ＣＮＣ９０５ 和

ＣＮＣ９０３） 和模块型 ＣＮＣ９００） 和输入 ／输出模块 （本地输入 ／输出模块 ＫＷ⁃ＥＡ２ （１２ 输入 ８
输出）、 ＣａｎＯｐｅｎ 总线端子）。

１􀆰 箱体式伺服控制器

图 ２⁃１　 箱体式控制器

如图 ２⁃１ 所示， 新一代的箱体式 ＡＭＫＡＭＡＣ Ａ 系

列控制器可在小的空间内实现最优性能， 它紧凑的尺

寸和可视化的设计， 是机械设计应用的最佳选择。
对于控制系统而言， ＡＭＫＡＭＡＣ Ａ４ ／ Ａ５ 是最优的

解决方案。 它的优势在中枢和模块化机器中可得到充

分的体现。 ＥｔｈｅｒＣＡＴ 总线的应用意味着总线节点的数

目不会再有限制。 对于模块化机器， 在一个系统中，
ＡＭＫＡＭＡＣ Ａ４ ／ Ａ５ 可实现和其他控制器的同步交叉通

信。 ＡＭＫＡＭＡＣ 控制系统不仅仅提供硬件配置， 还有

设计工具、 可视化网络及应用软件等。 这大大节省了

研发时间， 使机器设计在短时间内完成。
ＥｔｈｅｒＮｅｔ 和 ＵＳＢ 通信接口为访问控制器提供更多

选择。 ＰＬＣ 程序很容易下载到控制器中， 而且远程维修和诊断也可归结到总线上的一个节点

上。 另外， 它还可通过 ＯＰＣ Ｓｅｒｖｅｒ 和其他程序进行数据交换， 进程数据也可被读出并管理。
２􀆰 集成式伺服控制器

ＫＷ⁃ＰＬＣ２ 是一款插入驱动器控制卡内的附属卡式伺服控制器， 它提供将驱动器升级为

一个完整的伺服控制系统的解决方案， 对于复杂的多轴应用也可有效地执行。 它连同
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ＡＭＫＡＳＹＮ 操作面板和分散式 Ｉ ／ Ｏ， 组成应用最为广泛的伺服控制系统。 ＫＷ⁃ＰＬＣ ２ 如图 ２⁃２
所示。

３􀆰 循环控制器 ＡＳ⁃ＣＬＣ
为了使用户更方便地操作数控车床， ＡＭＫ 专门为车床设计了一款循环控制器。 这个系

统是基于 ＡＭＫＡＭＡＣ 紧凑型控制器———操作面板与 ＰＬＣ 完美结合的一个小型单元。 它拥有

ＩＰ６５ 的高防护等级， 完全适用于机床。 ＡＳ⁃ＣＬＣ 如图 ２⁃３ 所示。

图 ２⁃２　 ＫＷ⁃ＰＬＣ ２ 图 ２⁃３　 ＡＳ⁃ＣＬＣ

循环控制系统提供了预编程序功能， 使用户很方便地操作常见的数控车床， 因为用户图

样上的所有尺寸已经输入到操作面板上了。

２􀆰 １􀆰 ２　伺服驱动器简介
伺服驱动器包括紧凑型 ＫＥ ／ ＫＷ、 ＫＵ 系列， 双轴驱动器模块 ＫＷＤ、 双轴驱动器模块

ＫＷＺ、 风冷式 ＫＥ⁃Ｆ ／ ＫＷ⁃Ｆ 系列、 中枢模块 ＡＺ 系列等。

图 ２⁃４　 紧凑型 ＫＥ ／ ＫＷ 伺服驱动器

１􀆰 ＫＥ ／ ＫＷ 伺服驱动器

模块化 ＡＭＫＡＳＹＮ 伺服驱动器 ＫＥ ／ ＫＷ 系列包括电源模块 ＫＥ 和驱动器模块 ＫＷ， 如图

２⁃４ 所示， 其功率在 ２ ～ ２００ｋＶＡ 可选。 模块化设计提供了很大的灵活性。 ＡＭＫ ＫＥ ／ ＫＷ 驱动
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器的控制器平台结合最新的处理器技术为更高性能的应用提供了可能性。 自动化设备可通过

ＥｔｈｅｒＣＡＴ 或 ＶＡＲＡＮ 使用实时以太网 （ＲＴＥ） 技术进行高性能系统通信。 它包含的基本功能

有位置控制、 电子齿轮、 同步控制及定位控制等。 对于带不同编码器的同步伺服电动机、 异

步伺服电动机、 高转矩电动机和直线电动机， 它都可在精确、 高动态的方式下运行。
在安全性上， ＫＥ ／ ＫＷ 伺服系统集成有安全转矩停止 （Ｓａｆｅ Ｔｏｒｑｕｅ Ｏｆｆ） 功能。
２􀆰 双轴驱动器模块 ＫＷＤ
双轴驱动器模块 ＫＷＤ 在一个机壳内包含两个独立的 ＫＷ 驱动器， 它的控制器卡是可选

的， 这样灵活性高， 用户可根据最优化设计选择控制卡。 双轴驱动器模块 ＫＷＤ 如图 ２⁃５
所示。

ＫＷＤ 可准确且高效地控制功率为 １ ～ ５ｋＶＡ 不同型号的三相伺服电动机。
３􀆰 双轴驱动器模块 ＫＷＺ
如图 ２⁃６ 所示的 ＫＷＺ 系列双轴驱动器模块内部集成一个控制卡， 用于两个 １ ～ ５ｋＶＡ 的

伺服电动机的控制， 所以它不能再使用其他的控制卡。

图 ２⁃５　 双轴驱动器模块 ＫＷＤ 图 ２⁃６　 双轴驱动器模块 ＫＷＺ

４􀆰 风冷式伺服驱动器 ＫＥ⁃Ｆ ／ ＫＷ⁃Ｆ （见图 ２⁃７）

图 ２⁃７　 风冷式 ＫＥ⁃Ｆ ／ ＫＷ⁃Ｆ
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ＫＥ⁃Ｆ ／ ＫＷ⁃Ｆ 系列驱动器与其他驱动器的不同之处就是它的冷却板技术采用的是风冷式

的冷却方式。

２􀆰 １􀆰 ３　伺服电动机简介
ＡＭＫ 的伺服电动机有同步伺服电动机 （ＤＴ、 ＤＴＫ、 ＤＳ 系列）、 空心轴电动机 （ＳＫＴ 系

列）、 异步伺服电动机 （ＤＨ、 ＤＷ、 ＤＶ） 以及一些特殊用途的电动机。
１􀆰 同步伺服电机

ＤＴ、 ＤＴＫ 系列的伺服电动机如图 ２⁃８ 和图 ２⁃９ 所示属于高转矩电动机， 不同的是 ＤＴＫ
在尺寸上比 ＤＴ 的伺服电动机小。 高转矩伺服电动机的特点是高可靠性、 高动态性能、 尺寸

小、 过载容量高、 任意位置安装及免费维修等。

图 ２⁃８　 ＤＴ 系列伺服电动机 图 ２⁃９　 ＤＴＫ 系列伺服电动机

ＤＳ 同步伺服电动机具有高动态性能、 大的速度范围等特点， 其最大速度为 ８０００ｒ ／ ｍｉｎ，
额定功率高达 ４８ｋＷ， 如图 ２⁃１０ 所示。

２􀆰 空心轴电动机

如图 ２⁃１１ 所示的空心轴电动机能够装配不同的滚珠丝杠和行星轴。 此类电动机设计的

轴向力高达 ５７０ｋＮ。 该类电动机主要用于直线控制系统中。

图 ２⁃１０　 ＤＳ 系列伺服电动机 图 ２⁃１１　 空心轴电动机
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