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科尔摩根：Danaher旗下运功控制品牌 

•Americas 
•50+ Direct Sales & Application Engineers 

•1,800 Distribution Branches 

•Europe 
•40 Direct Sales & Application Engineers 

•300+ Distribution Branches 

•Asia 
•36 Direct Sales & Application Engineers 

•45 Distribution Branches 

•Application Centers •Global Manufacturing •Global Design & Manufacturing 

•San Jose 

•Tijuana 

•Santa Barbara 

•Juarez 

•Radford 

•Brno 

•Milan 

•Düsseldorf 

•Lausann

e 

•Tel Aviv 

•Stockholm 

•Säro 

•Mumbai 

•Tianjin 

•Beijing 

•Shanghai 

•Tokyo 

•Nagoya 

•Kluang 

•Pittsburgh 

•Marengo 
•Fond du Lac 

•Hong 

Kong 
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科尔摩根：我们服务的一些行业 
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科尔摩根：运动控制主推产品家族 

•AKM 交流伺服电机 
 

•Cartridge 直驱旋转马达 

•Goldline 直驱旋转
马达 

 

•IDC 电推杆 

•                             Kollmorgen Automation 
Suite  

•                    KAS   

•KBM 无框无刷直取
旋转马达 

 

•AKDTM 伺服驱动器 

•S700  S300TM/ 伺服驱动器 

•新品 

•新品 

•Platiuum 直线马达 

•Synqnet  多轴运动控制器 

 

•2012 

 

•Micron 齿轮减速机 
 

•IEC 61131 多轴运动控制器 
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AKD简介 

•Advanced Kollmorgen Drive 
 
•AKD 是Kollmorgen最新研发的全球主推的一种高性能
伺服驱动器.具有如下主要优点： 
 

•  速度快 
•  功能丰富 
•  应用灵活 
•  使用快速简单 
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AKD关键特性－伺服控制 

 双处理器设计，实现高性能伺服控制环， 

  最大化系统调节速度和扩展带宽 

•   670 ns 扭矩环更新率(1.5 MHz) 

•   62.5 µs 速度还更新率(16 kHz) 

•   125 µs 位置环更新率(8 kHz) 

 

先进的自动调节功能，减少调试和所需的培训时间 

  可以点击一个自动调节按钮即可完成伺服调节； 

  也可以根据向导自动调节； 

  或根据手册指导手动调节； 

高阶观测器和4个双二阶滤波器 
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AKD速度环控制器结构图：4Bi-quad 

AKD关键特性－伺服控制 
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AKD关键特性－电机类型/反馈种类 

•  Smart Feedback Device(SFD) 

•  Incremental Encoder w/wo Hall 

•  Sine Encoder  w/wo Hall 

•  Resolver 

•  EnDat 2.1 and 2.2 

•  BiSS B/ C 

•  HIPERFACE 

 

  支持各种反馈装置 

  最高分辨率为227 = 134,217,728 
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AKD关键特性－控制方式 

支持基本的模拟量、数字量和各种现场总线控制方式，使系统性能
最优化和具备灵活性。 

         

•     Analog                        

•     Electrical Gearing 

•     Modbus 

•     Motion Task 

    

 

                      

 Ethernet IP 

 

 

http://www.ethercat.org/default.htm
http://www.google.com/imgres?imgurl=http://www.automataweb.com/data/media/0002440_0000001_bild_media.gif&imgrefurl=http://www.automataweb.com/en/kat/uid_kategorien/0000119/id_matchcode/product_fieldbus/bop/0/print/false/chksum/3619097783789d9f7f6450016ee2d4d9/beetools.html&h=100&w=120&sz=3&tbnid=b6m3yiYGsZ5O-M:&tbnh=73&tbnw=88&prev=/images?q%3DCanopen%2Blogo&usg=__TRF4qtCyKGJVzA-Gw2euEgnQ0kY=&ei=ABDiSs3ZGYSY8AaJ-rjwAQ&sa=X&oi=image_result&resnum=6&ct=image&ved=0CBMQ9QEwBQ
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AKD 直观,功能强大的操作软件Workbench,使驱动器的设置,调试,

编程更快速和简单 
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AKD关键特性－Workbench易用性 

功能强大的六通道示波器 —— 分析时域性能 
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AKD关键特性－Workbench易用性 

先进的自动调节功能、Bode Plot提供频域分析功能 
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AKD 型号定义 

•  除AN后缀，其他后缀的AKD自动升级为P版本（Position Indexer）； 

•  使用最新版本固件，07电压等级AKD可以在240VAC条件下试运行； 

•  CC后缀的AKD支持EtherCAT和CANopen，但每一时刻只能使用一种总线，
由固件中的参数 DRV.TYPE 选择。 

•  

 
•B版本能够支持模拟

量控制和电子齿轮功
能，不能够进行其他
位置控制。 
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AKD产品路线图 
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AKD-BASIC  

• Production Release Q1 2011 

 

Near Servo Drive, 3/6/12 amp 

• Production Release Q1 2012 

 

480VAC, 48amp and 96amp 

• Production Release Q2 2012 

 

AKD-PDMM 

 

IO
LED

Feedback

Hybrid OUT  
(Power & Network)

Motor

Hybrid IN    
(Power & Network)

IO
LED

Feedback

Hybrid OUT  
(Power & Network)

Motor

Hybrid IN    
(Power & Network)

AKD产品路线图 
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AKD文档资源 

• Kollmorgen系统手册（中文） 

• AKD Installation Manual 

• AKD User Guide 

• AKD Quick Start 

• AKD Fault Card 

• AKD  Accessories manual 

• AKD CANopen Communication Manual 

• AKD EtherCAT Communication Manual 

• AKD HMI Modebus manual 

• AKD SynqNet Communication Manual 

• AKD Profinet Communication Manual 

• AKD EtherNet/IP Communication Manual 

• AKD Firmware Release Notes(V01-05-00-000) 
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AKD文档资源 

• AKD  WorkBench (1.5.0.22676) 

• AKD 各型号对应固件Firmware 

• AKD CANopen EDS 

• AKD EtherCAT Device Description 

 

• AKD外形尺寸2D、3D多种格式图纸 

• AKD各型号动力、反馈电缆图纸 
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AKD物理特性介绍 
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AKD功率范围 

•3-24Arms @ 120/240Vac 1 phase and 3 phase 

•3-24Arms @ 480Vac 3 phase 
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AKD外形尺寸 

•07系列AKD内置： 
•  EMI滤波器 

•  制动电阻 
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功率密度大、尺寸小 

•Emerson Digitax 6 amp continuous 

•Vs. 

•AKD 6 amp continuous 

•Digitax has shorter 

•time for peak current 

•. 
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AKD连接器定义 
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AKD系统最小接线图 
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AKD物理特性——DC直接供电 

• 所有型号的AKD都可以直接
使用直流供电； 
 

•  直流供电的两级应该连入主

供电端口（X3或X4）的L1和L2
连个引脚，极性不要求； 
 

•  直流供电的电压值需要与该

型号驱动器的母线电压最高、
最低报警值兼容； 
 

•  可以通过Workbench的Power
监视实时供电情况。 
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AKD 与PC网路连接方式 

可使用标准CAT 5网线直接或通过ＨＵＢ／Ｓｗｉｔｃｈ间接连接PC和 

ＡＫＤ驱动器，进行ＡＫＤ的设置、调试和操作等； 

 

可用AKD前面板的旋转开关 

来设定驱动器在网络中的IP 

地址； 

AKD物理特性——网络连接 
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AKD物理特性－I/O 

多点光电隔离数字输入输出,可扩展;数字输入速度16KHz。 

两个高速输入，硬件速度2µs 

自带抱闸继电器，简化控制电路 
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Competitor Solution 
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AKD Workbench介绍 
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频域分析工具——Bode Plot 

•增益  

• Gain/ Amplitude 

•(dB) 

 

 

 

 

•相位 

• Phase 

•(degree) 
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通过Bode Plot可以得到什么信息? 

• Bandwidth 带宽 
– -45 degrees phase shift 

– …and/or -3 db 

• Phase Margin 增益裕度 
• The point where you will not oscillate 远离震荡的工作点 

 

• Gain Margin 相位裕度 
 

• Stiffness 刚性 
– Units/Radians (N-m/Radian) 

– Ks 

• Friction 摩擦 

• Stability 稳定性 
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•3 db 

•-45 deg 

Bandwidth 
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Phase/Gain Margin 
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Resonance /Anti-Resonance 
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AKD 使用练习 
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AKD 使用练习 

•第一题： 
• 计算机安装AKD Workbench软件，并连接驱动器； 
• 查看当前驱动器固件版本，并保存当前设置文档至计算机； 
• 恢复出厂设置； 
•  刷新固件至v1.5.xxxx； 

• 把保存至计算机的文件导入当前驱动器。 
 

•第二题： 
• 配置DEMO上的AKM电机类型，反馈类型； 
•  查看分辨率，定向方向是否正确； 

• 保存设置。 
 

•第三题： 
•  在转矩环下操作电机以右图的指令形式往

复运动； 
•  观察电机的电流、速度和位置反馈； 
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AKD 使用练习 

•第四题： 
• 在速度环操作电机以右图的速度曲线往复运
动； 
• 加、减速度为2000RPM/S； 
• 观察电机的电流、速度、位置反馈； 
 

•第五题： 
• 使用模拟量速度控制正/反转； 
•  10VDC对应3000RPM； 
•  通过更改DIR变为正指令反转。 

•第六题： 
•  配置回零操作，使用寻找Zero Angle的回零方式； 
•  回零速度为5RPM，方向逆时针； 
•  加速度为1000RPM/s； 
•  使用Digital Input1触发回零运动。 
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AKD 使用练习 

•第七题： 
• 配置两个运动任务，循环执行； 
• 正转时加减速度为453RPM/s，反转时加减速

度为1118RPM/s； 
•  用Digital Input1触发，Digital Input2停
止。 

 

•第八题： 
• 配置电子齿轮功能，A quad B方式； 
•  分辨率2048线/转； 
•  驱动电机跟随编码器信号旋转。 
 

•第九题： 
•  在软件示波器中对第四题中的往复运动进行观察； 
•  观察电流、速度的指令和反馈，公用4通道。 
 

•第十题： 
•  使用Slide Tuner，感受刚性变化； 
•  试用Performance Servo Tuner，激励方式： Noise。 
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