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伺服性能参数调试--原理与构成

伺服系统信号流程构成如下：

位置指令装置 位置控制 速度控制 电流控制

位置指令 速度指令 转矩指令
电流检测

电流环

接

口

速度反馈信号

位置反馈信号

+ - + - + -

伺服放大器

位置环 速度环

伺服电机 机械

编码器

原理：

在伺服系统中，对伺服电机上编码器所发出的脉冲信号和伺服电机的霍尔电流的检

测信号，将结果反馈至伺服放大器，并根据这个结果按照指令来控制机械。
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伺服性能参数调试--原理与构成

 根据生成的电流反馈信号，进行转矩控制的环

电流环

 根据编码器脉冲生成的速度反馈信号，进行速度控制的环

速度环

 根据编码器脉冲生成的位置反馈信号，进行位置控制的环

位置环

伺服控制环
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伺服性能参数调试--原理与构成

每个环参与计算的目的：

指令信号 反馈信号— 0
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伺服性能参数调试--原理与构成

每个环响应速度的顺序是：

位置环

2KHz

8KHz

16KHz

电流环

速度环

注：除FD5以外的系列，位置环1KHz，速度环4KHz
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伺服性能参数调试--原理与构成

控制模式参与计算的环：

控制模式

控制环

位置环 速度环 电流环

速度模式

-3模式

3模式

位置模式 1模式

力矩模式 4模式

●：有
○：无

●○ ●

● ●●

● ●●

○ ●○
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伺服性能参数调试--原理与构成

控制环调试顺序（&由内到外）：

电流环 速度环 位置环

配置
电机

-3
模式

3
模式

P I

P I

P
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伺服性能参数调试--原理与构成--PID

水管

目标位置

水桶

水瓢

汤勺

水池

放水口

I（积分）

D（微分）

P（比例）

水超过了刻度，用什么工具往外

弄水？

储水罐
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伺服性能参数调试
-- 速度环
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伺服性能参数调试--速度环--相关参数

P

I1

I2

I = I1 + I2/32

注：
 速度环响应调节用-3模式
 I2用于高分辨率编码器，

直接调I1容易导致超调
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伺服性能参数调试--速度环--相关参数解释

参数名称 含义

Kvp速度环比例增益 设定速度环的响应速度

Kvi速度环积分增益
调整速度控制补偿微小误差的时间
增大积分增益将导致更大的过冲

速度环积分限制 限制积分作用输出的最大电流

速度反馈滤波
Speed_Fb_N

通过降低速度环反馈带宽（平滑编码器反馈信号）来消除电机运行过程中的噪音
。
当设定带宽变小时，电机响应也会变慢。公式为F=Speed_Fb_N*20+100
例如：如果要设定滤波带宽为F=500Hz，则设定参数应为20

输出滤波器设置 降低电机噪音，值越小作用越强
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伺服性能参数调试--速度环--相关参数解释

参数名称 含义

陷波滤波器

用于设定内部陷波滤波器的频率
以消除电机驱动机器时产生的机械共振。
公式为F=Notch_N*10+100
例如：如果机械共振频率为F=500Hz，则设定参数应为40（DEC是40，Hz是500）

陷波滤波器控制
用于开启或者关闭陷波滤波器
0：关闭陷波滤波器 1：开启陷波滤波器
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伺服性能参数调试--速度环--相关参数解释

Kvp

增大

减小

响应带宽

高，速度响应性越快，
波动性越大，电机噪声越大

低，速度响应性越慢，
稳定越好，电机噪声越小
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伺服性能参数调试--速度环--相关参数解释

Kvi

增大

减小

提高低频刚度

减小稳态调整时间

引起系统振荡

反之亦可
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伺服性能参数调试--速度环--调试步骤

0 4

0 1

调整速度环比例增益Kvp

在电机运行平稳的前提下，

尽可能增大Kvp

0 2

调整速度环积分Kvi

低频作用明显，参数过大容

易导致过冲

0 3
调整速度环反馈滤波

电机噪音偏大，降低该参数

陷波滤波器

无振动
电机噪声小

抑制共振。Notch_N=（共振频

率F-100）/10（单位是DEC）
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伺服性能参数调试--速度环--示波器调试

Kvp=5，Kvi=1

速度响应超过110ms

采集对象：

 工作模式-3模式

 有效目标速度

 原始速度反馈

 速度响应很慢

 速度反馈波动越来越大
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伺服性能参数调试--速度环--示波器调试

Kvp=20，Kvi=1

速度响应5ms

 速度响应快

 电机抖动，噪声大

 速度反馈波动大
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伺服性能参数调试--速度环--示波器调试

Kvp=10，Kvi=1

速度响应25.5ms

 速度响应慢

 电机运行平稳，噪声小

 速度反馈启动动时过冲大

189
100



自动化与智能化的产品及解决方案供应商

伺服性能参数调试--速度环--示波器调试

Kvp=10，Kvi=1 Kvp=10，Kvi=5/32

189 126.9

 过冲小

 电机运行更加平稳

 速度反馈波动更小

图一 图二
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