伺服电机组合开发套件技术要求
一、项目内容及主要用途
伺服电机组合开发套件项目包含盘式电机1（30W）+ 谐波减速器1、盘式电机2（50W）+ 谐波减速器2、盘式电机3（70W）+ 谐波减速器3、驱动器3个、编码器3个以及配线若干。用于机器人关节控制单元的研制。
二、配置清单
	序号
	名称
	数量
	单位

	1
	盘式电机1（30W）+ 谐波减速器1
	1
	套

	2
	盘式电机2（50W）+ 谐波减速器2
	1
	套

	3
	盘式电机3（70W）+ 谐波减速器3
	1
	套

	4
	驱动器
	3
	个

	5
	编码器
	3
	个

	6
	配线
	1
	套


三、详细技术指标要求
1、盘式电机1（30W）+ 谐波减速器1：数量1套
（1）盘式电机1
功率：30W左右
最大速度：≥10000rpm
重量：≤75g
最大径向负载：≥18N（离法兰5mm处）
最大轴向负载：≥4.5N（动态）
电压： 24—48V
失速扭矩：≥380mNm；
失速电流：5A—5.5A
最大效率：≥80%
相数：3；极对数：8
外径：40mm—45mm；
厚度(不包括输出轴)：≤17mm
（2）谐波减速器1
须与上述电机实现配对连接，
减速比：100：1
外径：≤30mm
厚度：20—25mm
重量：≤26g
角度传动精度：≤5.8×10-4rad
启动转矩：≥0.55cNm
2、盘式电机2（30W）+ 谐波减速器2：数量1套
（1）盘式电机2
功率：50W左右
最大速度：≥10000rpm
重量：≤110g
最大径向负载：≥20N（离法兰5mm处）
最大轴向负载：≥3.5N（动态）
电压： 24—48V
失速扭矩：≥480mNm
失速电流：4.5A—5A
最大效率：≥80%
相数：3；极对数：8
外径：40mm—45mm；
厚度(不包括输出轴)：≤22mm

（2）谐波减速器2
须与上述电机实现配对连接，
减速比：100：1
外径：≤40mm
厚度：25—28mm
重量：≤50g

角度传动精度：≤5.8×10-4rad
启动转矩：≥1cNm
3、盘式电机3（70W）+ 谐波减速器3：数量1套
（1）盘式电机3
功率：70W左右
最大速度：≥10000rpm
重量：≤141g
最大径向负载：≥20N（离法兰5mm处）
最大轴向负载：≥3.5N（动态）
电压： 24—48V
失速扭矩：≥915mNm
失速电流：6A—7A
最大效率：≥80%
相数：3；极对数：8
外径：40mm—45mm；
厚度(不包括输出轴)：≤27mm
（2）谐波减速器3
须与上述电机实现配对连接，
减速比：100：1
外径：≤50mm
厚度：26—30mm
重量：≤90g

角度传动精度：≤4.4×10-4rad
启动转矩：≥2cNm
4、驱动器：数量3个
输入电压：11—50V
重量：≤240g
尺寸：≤120mm×95mm×27mm
功率：≥250W
最大效率：≥94%
支持数字增量编码器、霍尔传感器、模拟增量编码器
控制模式：电流控制、速度控制、位置控制
采样速率：≥10KHZ（PI电流控制），1KHz（PI速度控制），1KHz（PID位置控制）
最大速度：≥100000rpm
编码器最大输入频率：≥5MHz
支持11路数字输入信号，模拟输入信号（0—10V），10路DIP开关信号
输出5路数字信号，1路0-10V的模拟电压信号
接口包括：RS232、USB、CAN（支持CANopen协议）
软件：支持的操作系统包括Windows 10, 8, 7, Windows XP SP3，支持的PC Master包括IXXAT, Vector, National Instruments, Kvaser, NI-XNET等，支持的开发环境包括：MS Visual C#, MS Visual C++, MS Visual Basic, MS Visual Basic.NET, Borland C++, Borland Delphi, NI LabView, NI LabWindows/CVI等
5、编码器：数量3个
线数：1024
通道：2路
最大电气速度：≥29000rpm
最大机械速度: ≥10000rpm
供电电压: 5V
输出信号：增量差分信号
重量：≤10g

6、配线：数量1批
包括：电源线、电机线、Hall传感器连线、RS232-COM连线、CAN-COM连线、CAN-CAN连线、Encoder连线等
