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n        案例

如图所示。期望的负载的运动（周期时间、负载大小、机械参数）已确定，传动结构采用

滚珠丝杆的结构。现要求根据已知条件为滚珠丝杆系统选择合适的伺服电机。



n 案例

如图所示。期望的负载的运动：周期时间、负载大小、机械参数等参数如下。
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1、运动时间计算

由已知参数可得滚珠丝杆机构的速度规划如图所示

已知机构的传送次数为40次/min，可得一个运动周期的
时间为：
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假定加减速一样，则：
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2、电机最大需求速度

负载轴转速：
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电机轴的转速需要将减速比计算进去，已知联轴节采用直接连接，减速比1/i=1/1。因此，电机轴转速：

M L 3000 1 3000(r/min)n n i    
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3、负载转矩

由公式                       可得：W T FS 
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4、负载转动惯量

（1）直线运动部分

 

（2）滚珠丝杆

 

（3）联轴节

因此，折算到电机轴的负载转动惯量为：
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    5、负载功率

6、负载加速功率
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    7、伺服电机的预选

（2）预选电机的各项参数见下表。

参数 值

额定输出 100（W）

额定转速 3000（rpm）

额定转矩 0.318（N m）

瞬时最大转矩 1.1（N m）

电机转子转动惯量 0.0659×10-4（kg m2）

电机容许负载转动惯量 0.0659×10-4×35=2.31×10-4（kg m2）

编码器分辨率 16777216（P/rev）[24位]
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    8、预选伺服电机的确认

由式（2-5）、（2-8）计算加速转矩、减速转矩得：
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可得所需加减速转矩小于预选电机的瞬时最大转矩 1.1N·m ，可使用。

由式（2-10）计算连续运行（有效值）转矩得：
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可得所需得连续运行（有效值）转矩小于预选电机的额定转矩0.318N·m ，可使用。
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    9、位置检测分辨率

位置检测单位 为 0.01mm/pulse，根据滚珠丝杆导程PB = 0.005m，电机旋转1圈的脉

冲数如下式所示。

电机旋转1圈的脉冲数（pulse）                                             ，低于电机编码器分辨率

[16777216（P/rev）]，因此可使用暂选的伺服电机。

0.005m / rev= 500(P/rev)
0.01mm
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    10、指令脉冲频率

根据负载速度=15m/min = 1000×15/60mm/s和定位分辨率（每1 个脉冲的移动量） = 

0.01mm/pulse，指令脉冲频率如下式所示：
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指令脉冲频率低于GTS 8轴运动控制卡的最大输入脉冲频率8MHz，因此可使用暂选的伺服电机。

通过以上预选的电机从位置控制上可判断为可用。
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