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報告內容

伺服系統基本架構

Current loop
Velocity loop
Position loop

加減速控制
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伺服系統基本架構
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設計準則

一般來說，設計必須由最內層設計到最外層

當我們在設計此系統時，其最內層（電流迴路）

的頻寬最大

其頻寬大小之關係為由電流 速度縮減5∼10倍

由速度 位置再縮減5∼10倍
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Current LoopCurrent Loop
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電流迴路控制
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高轉速問題？
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