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一、 测试说明 

特别说明：本文档仅限于公司指定产品的内环响应带宽测试，测试结果不作为竞争比对之用。 

系统最高带宽与诸多因素有关，比如电流环设计、采样、编码器反馈周期等等。 

二、 测试版本 

 

三、 4KHZ 

前提：电机参数已经写入驱动器，驱动相关限定 

建议选用 750W 电机测试。 

1. 整定目标需求带宽 

 

注：整定一个最大需求带宽。 
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2. 转矩正弦模式 

偏移：0 

幅值 ：电机额定电流*0.5（测试电机额定电流为 4A，幅值设定为 2A 左右） 

频率：<4000（目标带宽，可调） 

采样频率：16000（不可更改） 

 
 

3. 观测 D 轴指令与反馈波形 

 

根据带宽的定义（或相位滞后 90 度以内时，看幅值是否衰减至 0.707 倍）。即，如相位

先滞后 90 度时，说明该目标带宽达不到，需要降带宽。‘ 

 

整定 2KHz,实跑 2KHz: 

 

 

整定 3KHz,实跑 3KHz: 



成都中天                                       CT-RS 机器人多轴伺服驱动器 

 5 | 6 
 

 

 

整定 3.2KHz,实跑 3.2KHz: 

 

整定 4KHz,实跑 4KHz: 
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