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前　　言

　　ＧＢ／Ｔ３７４１４《工业机器人电气设备及系统》分为以下几个部分：

———第１部分：控制装置技术条件；

———第２部分：交流伺服驱动装置技术条件；

———第３部分：交流伺服电动机技术条件。

……

本部分为ＧＢ／Ｔ３７４１４的第２部分。

本部分按照ＧＢ／Ｔ１．１—２００９给出的规则起草。

本部分由中国机械工业联合会提出。

本部分由全国工业机械电气系统标准化技术委员会（ＳＡＣ／ＴＣ２３１）归口。

本部分起草单位：国家机床质量监督检验中心、北京航空航天大学、固高科技（深圳）有限公司、西安

微电机研究所、琦星智能科技股份有限公司、广州数控设备有限公司、成都卡诺普自动化控制技术有限

公司、清能德创电气技术（北京）有限公司、北京大豪科技股份有限公司、重庆固高科技长江研究院有限

公司、山东建筑大学、浙江明泉工业装备科技有限公司、广东南方职业学院。

本部分主要起草人：薛瑞娟、黄祖广、陶飞、蒋峥、姬帅、张玉洁、刘刚、张亮、吴文俊、张军、李良军、张

俊丰、茹水强、王政、黄立明、龚自康。
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工业机器人电气设备及系统

第２部分：交流伺服驱动装置技术条件

１　范围

ＧＢ／Ｔ３７４１４的本部分规定了工业机器人电气设备及系统中交流伺服驱动装置（简称伺服装置）的

技术要求以及检验（试验）方法，包括环境适应性、功能与电气性能、制造质量、基本安全与电磁兼容性、

寿命、随行文件、试验条件与检验规则及质量保证期与用户服务。

本部分适用于工业机器人用交流伺服驱动装置。其他类似用途的交流伺服驱动装置可参照本

部分。

２　规范性引用文件

下列文件对于本文件的应用是必不可少的。凡是注日期的引用文件，仅注日期的版本适用于本文

件。凡是不注日期的引用文件，其最新版本（包括所有的修改单）适用于本文件。

ＧＢ／Ｔ１９１—２００８　包装储运图示标志

ＧＢ／Ｔ２４２３．１—２００８　电工电子产品环境试验　第２部分：试验方法　试验Ａ：低温

ＧＢ／Ｔ２４２３．２—２００８　电工电子产品环境试验　第２部分：试验方法　试验Ｂ：高温

ＧＢ／Ｔ２４２３．４—２００８　 电工电子产品环境试验　第２部分：试验方法　试验Ｄｂ：交变湿热（１２ｈ＋

１２ｈ循环）

ＧＢ／Ｔ２４２３．５—２０１９　环境试验　第２部分：试验方法　试验Ｅａ和导则：冲击

ＧＢ／Ｔ２４２３．７—２０１８　环境试验　第２部分：试验方法　试验Ｅｃ：粗率操作造成的冲击（主要用于

设备型样品

ＧＢ／Ｔ２４２３．１０—２０１９　环境试验　第２部分：试验方法　试验Ｆｃ：振动（正弦）

ＧＢ／Ｔ２４２３．１６—２００８　电工电子产品环境试验　第２部分：试验方法　试验Ｊ及导则：长霉

ＧＢ／Ｔ２４２３．１７—２００８　电工电子产品环境试验　第２部分：试验方法　试验Ｋａ：盐雾

ＧＢ／Ｔ２４２３．２２—２０１２　电工电子产品环境试验　第２部分：试验方法　试验Ｎ：温度变化

ＧＢ／Ｔ２８２８．１—２０１２　计数抽样检验程序　第１部分：按接收质量限（ＡＱＬ）检索的逐批检验抽样

计划

ＧＢ／Ｔ４２０８—２０１７　外壳防护等级（ＩＰ代码）

ＧＢ／Ｔ４９４２．１—２００６　旋转电机整体结构的防护等级（ＩＰ代码）　分级

ＧＢ／Ｔ５１６９．１１—２０１７　电工电子产品着火危险试验　第１１部分：灼热丝／热丝基本试验方法　成

品的灼热丝可燃性试验方法（ＧＷＥＰＴ）

ＧＢ／Ｔ５１６９．１６—２０１７　电工电子产品着火危险试验　第１６部分：试验火焰　５０Ｗ 水平与垂直火

焰试验方法

ＧＢ／Ｔ５２２６．１—２０１９　机械电气安全　机械电气设备　第１部分：通用技术条件

ＧＢ／Ｔ６１１３．１０１—２０１６　无线电骚扰和抗扰度测量设备和测量方法规范　第１１部分：无线电骚扰

和抗扰度测量设备　测量设备

ＧＢ／Ｔ６１１３．１０２—２０１８　无线电骚扰和抗扰度测量设备和测量方法规范　第１２部分：无线电骚扰

１

犌犅／犜３７４１４．２—２０２０

库
七
七
 w
ww
.k
qq
w.
co
m 
提
供
下
载



和抗扰度测量设备　传导骚扰测量的耦合装置

ＧＢ／Ｔ６１１３．１０４—２０１６　无线电骚扰和抗扰度测量设备和测量方法规范　第１４部分：无线电骚扰

和抗扰度测量设备　辐射骚扰测量用天线和试验场地

ＧＢ／Ｔ６１１３．２０１—２０１８　无线电骚扰和抗扰度测量设备和测量方法规范　第２１部分：无线电骚扰

和抗扰度测量方法　传导骚扰测量

ＧＢ／Ｔ６１１３．２０３—２０１６　无线电骚扰和抗扰度测量设备和测量方法规范　第２３部分：无线电骚扰

和抗扰度测量方法　辐射骚扰测量

ＧＢ／Ｔ６５４３　运输包装用单瓦楞纸箱和双瓦楞纸箱

ＧＢ／Ｔ６５４４　瓦楞纸板

ＧＢ／Ｔ１００６８—２００８　轴中心高为５６ｍｍ及以上电机的机械振动　振动的测量、评定及限值

ＧＢ／Ｔ１００６９．１—２００６　旋转电机噪声测定方法及限值　第１部分：旋转电机噪声测定方法

ＧＢ／Ｔ１３３８４—２００８　机电产品包装通用技术条件

ＧＢ／Ｔ１７６２６．３—２０１６　电磁兼容　试验和测量技术　射频电磁场辐射抗扰度试验

ＧＢ／Ｔ１７６２６．６—２０１７　电磁兼容　试验和测量技术　射频场感应的传导骚扰抗扰度

ＧＢ／Ｔ１７６２６．１３—２００６　电磁兼容　试验和测量技术　交流电源端口谐波、谐间波及电网信号的

低频抗扰度试验

ＧＢ／Ｔ１９６７８．１—２０１８　使用说明的编制　构成、内容和表示方法　第１部分：通则和详细要求

ＧＢ／Ｔ２１０６７—２００７　工业机械电气设备　电磁兼容　通用抗扰度要求

ＧＢ／Ｔ２２８４０—２００８　工业机械电气设备　浪涌抗扰度试验规范

ＧＢ／Ｔ２２８４１—２００８　工业机械电气设备　电压暂降和短时中断抗扰度试验规范

ＧＢ２３３１３—２００９　工业机械电气设备　电磁兼容　发射限值

ＧＢ／Ｔ２４１１１—２００９　工业机械电气设备　电快速瞬变脉冲群抗扰度试验规范

ＧＢ／Ｔ２４１１２—２００９　工业机械电气设备　静电放电抗扰度试验规范

ＧＢ／Ｔ２５６３６—２０１０　机床数控系统　用户服务指南

ＪＢ／Ｔ８１６２　控制电机包装　技术条件

ＪＢ／Ｔ１０４９０—２０１６　小功率电动机机械振动　振动测量方法、评定和限值

３　术语和定义

下列术语和定义适用于本文件。

３．１　交流伺服驱动装置

３．１．１

交流伺服驱动装置　犃犆狊犲狉狏狅犱犲狏犻犮犲

在工业机器人中，以交流伺服电动机作为执行元件、直接被控量为位移、速度、加速度、力或力矩（转

矩）的反馈控制装置。

注：交流伺服驱动装置（简称伺服装置）一般由驱动单元（又称驱动器）、伺服电动机及传感元件等组成。

３．１．２

转速变化的响应时间　狉犲狊狆狅狀狊犲狋犻犿犲犳狅犾犾狅狑犻狀犵犪狊狋犲狆犮犺犪狀犵犲狅犳狉犲犳犲狉犲狀犮犲犻狀狆狌狋

阶跃输入转速响应时间

交流伺服驱动装置输入由零到对应狀Ｎ的正阶跃信号，从阶跃信号开始至转速第一次达到０．９狀Ｎ的

时间（见图１）；伺服驱动装置输入由对应狀Ｎ到零的负阶跃信号，从阶跃信号开始至转速第一次达到
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０．１狀Ｎ 的时间。

图１　转速变化（阶跃输入）的响应时间曲线

３．１．３　

转矩变化的响应时间　狉犲狊狆狅狀狊犲狋犻犿犲犳狅犾犾狅狑犻狀犵犪狋狅狉狇狌犲狏犪狉犻犪狋犻狅狀

交流伺服驱动装置正常工作时，对伺服电动机突然施加转矩负载或者突然卸去转矩负载，伺服电动

机转速再一次达到并不再超出稳定状态的±５％（见图２中的“规定宽度”）所需的时间。

图２　突加负载的时间响应曲线

３．１．４

频带宽度　犳狉犲狇狌犲狀犮狔犫犪狀犱狑犻犱狋犺

交流伺服驱动装置输入量为正弦波，随着正弦波信号的频率逐渐升高，对应的输出量的相位滞后逐

渐增大同时幅值逐渐减小，相位滞后增大至９０°时或者幅值减小至低频段幅值１／槡２时的频率。

３．１．５

惯量适应范围　犾狅犪犱犻狀犲狉狋犻犪犾狉犪狀犵犲

交流伺服驱动装置带有规定范围的惯量负载，在不影响稳定性和调速比的前提下所能带的惯量负

载的范围（一般以伺服电动机转子惯量的倍数表示）。

３．１．６

速度控制　狊狆犲犲犱犮狅狀狋狉狅犾

交流伺服驱动装置中，对于作为执行元件的伺服电动机而言，以速度为被控量的控制方式。
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３．１．７

位置控制　狆狅狊犻狋犻狅狀犮狅狀狋狉狅犾

交流伺服驱动装置中，对于作为执行元件的伺服电动机而言，以位置为被控量的控制方式。

３．１．８　

转矩控制　狋狅狉狇狌犲犮狅狀狋狉狅犾

交流伺服驱动装置中，对于作为执行元件的伺服电动机而言，以转矩为被控量的控制方式。

３．１．９

静态刚度　狊狋犪狋犻犮狊狋犻犳犳狀犲狊狊

犓ｓ

交流伺服驱动装置处于空载零速工作状态，对伺服电动机轴端正转方向或反转方向施加连续转矩

犜０，测量出转角的偏移量Δθ，则犓ｓ为转矩犜０ 与转角的偏移量Δθ的比值。

见公式（１）。

犓ｓ＝
犜０

Δθ
……………………（１）

　　式中：

犓ｓ———静态刚度，单位为牛米每角秒［Ｎ·ｍ／（″）］；

犜０ ———连续转矩，单位为牛米（Ｎ·ｍ）；

Δθ———转角的偏移量，单位为角秒（″）。

３．２　交流伺服驱动单元（驱动单元／驱动器）

３．２．１

交流伺服驱动单元　犃犆狊犲狉狏狅狌狀犻狋

直接与作为执行部件的伺服电动机相连并且驱动其运作的控制部件。

注：交流伺服驱动单元简称“驱动单元”或“驱动器”。

３．２．２

额定输出容量　狉犪狋犲犱狅狌狋狆狌狋犮犪狆犪犮犻狋狔

交流伺服驱动装置在额定负载、额定转速下工作，驱动单元在长期连续运行而不发生报警的状态

下，驱动单元能连续输出的最大功率。

３．２．３

效率　犲犳犳犻犮犻犲狀犮狔

η

驱动单元在额定工作条件下，输出功率（有功功率）犘２ 与输入功率（有功功率）犘１ 之比。

见公式２。

η＝
犘２

犘１
……………………（２）

　　式中：

η ———效率；

犘２———输出功率，单位为千瓦（ｋＷ）；

犘１———输入功率，单位为千瓦（ｋＷ）。

３．２．４

转速变化率　狉犲犾犪狋犻狏犲狊狆犲犲犱狏犪狉犻犪狋犻狅狀

犛

４
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交流伺服驱动装置在某一给定转速下，负载由空载增加到伺服电动机连续工作区中规定的该转速

下最大负载时，伺服电动机空载下转速与负载下转速差值与空载下转速的百分比。

按公式（３）计算。

犛＝
狀０－狀１

狀０
×１００％ ……………………（３）

　　式中：

犛 ———转速变化率；

狀０ ———空载下转速，单位为转每分（ｒ／ｍｉｎ）；

狀１ ———负载下转速，单位为转每分（ｒ／ｍｉｎ）。

３．２．５

调速范围　狊狆犲犲犱狉犲犵狌犾犪狋犻狅狀狉犪狀犵犲

调速比

犇

交流伺服驱动装置在调速系统中，在伺服电动机转轴上施加最高转速时允许的最大负载，且转速变

化率犛 不大于规定值时，能达到的最高转速和最低转速之比。

按公式（４）计算。

犇＝
狀ｍａｘ

狀ｍｉｎ
……………………（４）

　　式中：

犇　———调速范围（调速比）；

狀ｍａｘ———最高转速，单位为转每分（ｒ／ｍｉｎ）；　

狀ｍｉｎ———最低转速，单位为转每分（ｒ／ｍｉｎ）。

３．２．６

稳速精度　狊狋犲犪犱狔狊狆犲犲犱犪犮犮狌狉犪犮狔

交流伺服驱动装置在额定转速、规定负载条件下连续运行时，当电源电压变化，或环境温度变化，或

电源电压不变，环境温度不变但连续运行若干小时，伺服电动机实测转速与额定转速间最大差值的绝对

值与额定转速的百分比。

按公式（５）计算。

Δ狀＝
狘狀犻－狀Ｎ狘

狀Ｎ
×１００％　　犻＝１，２，… ……………………（５）

　　式中：

Δ狀———稳速精度；

狀犻 ———伺服电动机的实际转速，单位为转每分（ｒ／ｍｉｎ）；

狀Ｎ ———伺服电动机的额定转速，单位为转每分（ｒ／ｍｉｎ）。

注：稳速精度包括电压变化的稳速精度、温度变化的稳速精度及时间变化的稳速精度。

３．３　交流伺服电动机

３．３．１　

工作区　狅狆犲狉犪狋犻狀犵犪狉犲犪

在交流伺服电动机不超过规定值即允许温升的条件下，伺服电动机的工作区域。

注：工作区包括连续工作区和断续工作区。连续工作区域指由电动机的发热、受离心力影响的机械强度、换向及电

动机电气极限工作条件限制的范围。超过连续工作区即在连续工作区之外，允许电动机短期运行（如短时过载
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运行）的区域称为断续工作区。工作区用转矩和转速的二维平面坐标表示。

３．３．２

额定功率　狉犪狋犲犱狆狅狑犲狉

在连续工作区内，伺服电动机连续输出的最大功率。

３．３．３

额定转矩　狉犪狋犲犱狋狅狉狇狌犲

在连续工作区内，伺服电动机输出额定功率时对应于额定转速下的转矩。

３．３．４

额定转速　狉犪狋犲犱狊狆犲犲犱

在连续工作区内，伺服电动机在额定转矩下运行时的允许的最高转速。

３．３．５

连续堵转转矩　犮狅狀狋犻狀狌狅狌狊犾狅犮犽犲犱狉狅狋狅狉狋狅狉狇狌犲

在连续工作区内，伺服电动机堵转时即伺服电动机为零速时所能输出的最大连续转矩。

３．３．６

额定电压　狉犪狋犲犱狏狅犾狋犪犵犲

在连续工作区内，对应伺服电动机额定功率的线电压。

３．３．７

最大转矩　犿犪狓犻犿狌犿狋狅狉狇狌犲

伺服电动机超出连续工作区，允许短时输出的转矩。

３．３．８

最高转速　犿犪狓犻犿狌犿狊狆犲犲犱

在连续工作区内，伺服电动机在保证电气耐电压强度和机械强度条件下，伺服电动机允许的最大设

计转速。

３．３．９

反电动势常数　犈犕犉犮狅狀狊狋犪狀狋

在规定条件下，电动机绕组开路时，单位转速在电枢绕组中所产生的线感应电动势值。

４　环境适应性

４．１　气候环境适应性

４．１．１　贮存和运输的耐干热与耐干冷

４．１．１．１　要求

伺服装置贮存与运输允许的气候条件：

ａ）　环境温度：－４０℃～７０℃；

注：长期贮存温度一般为－２５℃～５５℃。

ｂ）　相对湿度：１０％～９５％，无凝露；

ｃ）　大气压强：７０ｋＰａ～１０６ｋＰａ（海拔高度≤２０００ｍ）。

试验结束后，检测伺服装置在耐干热与耐干冷条件下的绝缘电阻值，应符合７．４．１的要求，且应能

空载正常运行。
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４．１．１．２　检验（试验）

耐干热与耐干冷试验概要见表１。

表１　贮存与运输的耐干热与耐干冷试验

内容 耐干热 耐干冷

依据标准 ＧＢ／Ｔ２４２３．２—２００８的试验Ｂｂ ＧＢ／Ｔ２４２３．１—２００８的试验Ａｂ

预处理 按制造厂商规范，无包装

检验 不连接电源

温度ａ ７０℃±２℃ －４０℃±３℃ｂ

试验持续时间 １６ｈ±１ｈ １６ｈ±１ｈ

试验时的测量和／或加载 无

气候条件 正常室温

特别注意 无凝露ｃ

最终测量 通电运行并测绝缘电阻

　　
ａ 环境温度是在距离产品的通风位置的气流进入点的平面不超过５０ｍｍ测得的温度。

ｂ －２５℃±３℃是可以接受的，但不推荐在将来的设计中使用。

ｃ 通电运行之前，应通风除去内外部凝露。

　　分别按以下方法进行耐干热与耐干冷试验：

ａ）　耐干热试验：

１）　试验目的：确定伺服装置在干热条件下贮存与运输的适应性。

２）　试验方法：见ＧＢ／Ｔ２４２３．２—２００８的试验Ｂｂ。

３）　试验条件与试验仪器：

———试验温度：７０℃ ±２℃。

———试验持续时间：１６ｈ±１ｈ。从试验样品的温度达到稳定后开始计算。

———试验时的湿度：绝对湿度不超过２０ｇ／ｍ
３ 水汽（相当于３５℃时５０％的相对湿度）。

———试验用高温箱：可采用有强迫空气循环的温度箱以保持温度均匀，循环风速度应尽可

能低（不大于０．５ｍ／ｓ）。容积与伺服装置体积比大于３∶１。

４）　试验程序：

———将驱动单元、伺服电动机在室温下放入同处于室温的温度箱内并处于不通电状态。

———将温度箱温度逐步升至试验的上限温度，注意箱内温度变化率不超过１℃／ｍｉｎ（不

超过５ｍｉｎ时间的平均值）。

———当箱内温度达到稳定后（至少３０ｍｉｎ）开始计时，存放１６ｈ。

———然后使箱内温度逐渐下降至室温，并在此条件下恢复至初始状态；箱内温度变化率不

超过１℃／ｍｉｎ（不超过５ｍｉｎ时间的平均值）。当温度稳定后，如果有冷凝水应去除，

对伺服装置目测、通电运行并进行功能测试，伺服装置应能正常工作。

———试验期结束后，立即测量绝缘电阻，绝缘电阻应符合７．４．１的要求。

ｂ）　耐干冷试验：

１）　试验目的：确定伺服装置在贮存与运输在干冷条件下的适应性。

２）　试验方法：见ＧＢ／Ｔ２４２３．１—２００８的试验Ａｂ。
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３）　试验条件与试验仪器：

———试验温度：－４０℃±３℃。

———试验持续时间：１６ｈ±１ｈ。从试验样品的温度达到稳定后开始计算。

———试验时的湿度：绝对湿度不超过２０ｇ／ｍ
３ 水汽（相当于３５℃时５０％的相对湿度）。

———试验用低温箱：可采用有强迫空气循环的温度箱以保持温度均匀，容积与伺服装置

体积比大于３：１。

４）　试验程序：

———将驱动单元、伺服电动机在室温下放入同处于室温的温度箱内并处于不通电状态，

必要时可用聚苯乙烯薄膜给予密封。

———将温度箱温度逐步升降至试验的下限温度，注意箱内温度变化率不超过１℃／ｍｉｎ

（不超过５ｍｉｎ时间的平均值）。

———当箱内温度达到稳定后（至少３０ｍｉｎ）开始计时，存放１６ｈ±１ｈ。

———然后使箱内温度逐渐升至室温，并在此条件下恢复至初始状态；箱内温度变化率不

超过１℃／ｍｉｎ（不超过５ｍｉｎ时间的平均值）。当温度稳定后，如果有冷凝水应去

除，对伺服装置目测、通电运行并进行功能测试，伺服装置应能正常工作。

———试验期结束后，立即测量绝缘电阻，绝缘电阻应符合７．４．１的要求。

４．１．２　高温及低温运行

４．１．２．１　要求

伺服装置在下列气候条件下应能正常工作：

ａ）　环境温度：０℃～５５℃；

ｂ）　相对湿度：１０％～９５％，无凝露；

ｃ）　大气压强：８６ｋＰａ～１０６ｋＰａ；

ｄ）　海拔高度：≤２０００ｍ。

注：当对工作条件有特殊要求时，见４．４。

４．１．２．２　检验（试验）

应按以下基本要求进行试验：

———试验开始时除标准另有规定外，伺服装置不应有包装且各部分应正常连接，处于准备使用

状态；

———均在空载条件下进行试验，将伺服电动机置于温度控制箱之外；

———每项试验之前及试验之后应对被测驱动单元进行视检和运行测试，以确定试验对伺服装置的

影响及伺服装置是否通过试验。

分别按下列方法对伺服装置进行高温运行与低温运行试验：

ａ）　高温运行试验：

１）　试验目的：确定伺服装置在高温运行条件下的适应性。

２）　试验方法：见ＧＢ／Ｔ２４２３．２—２００８的试验Ｂｄ。

３）　试验条件与试验仪器：

———试验温度：５５℃±２℃。

———试验空气湿度：绝对湿度不超过２０ｇ／ｍ
３ 水汽（相当于３５℃时５０％的相对湿度）。

———试验持续时间：４８ｈ±１ｈ。从温度箱内温度达到稳定后对试验样品通电开始计算。
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———试验用温度箱：可采用有强迫空气循环的温度箱以保持温度均匀，循环风速度应尽可

能低（≤０．５ｍ／ｓ）。容积与驱动单元体积比＞３∶１。

———三相调压器：容量＞伺服装置的总容量。

———三相交流稳压器：容量＞伺服装置的总容量。

４）　试验程序：

———将驱动单元（伺服电动机置于箱外）在室温下放入同处于室温的温度箱内并处于准备

通电状态。

———将温度箱温度逐步升至试验温度，注意箱内温度变化率不超过１℃／ｍｉｎ（不超过５

ｍｉｎ时间的平均值）。

———当温度箱内温度达到稳定后（一般不少于３０ｍｉｎ），伺服单元开始连续４８ｈ±１ｈ的

通电运行，每４ｈ检查１次，其２４ｈ的电压波动见表２。

表２　高温运行条件

工作电压 标称值 １．１×标称值 标称值 ０．８５×标称值

时间／ｈ ４ ８ ４ ８

　　　　　　———满４８ｈ后将驱动单元断电，将温度箱内温度逐步降至室温，箱内温度变化率不超过

１℃／ｍｉｎ（不超过５ｍｉｎ时间的平均值）。

　　　　———温度箱内温度的恢复要有足够长的时间（１ｈ以上），期间对可能产生的冷凝水应通

过通风除湿等处理。当温度稳定后，对伺服装置目测和通电运行并进行功能测试，伺

服装置应运行正常。

　　　　———试验期结束后，立即测量绝缘电阻，绝缘电阻应符合７．４．１的要求。

ｂ）　低温运行试验：

１）　试验目的：确定伺服装置在低温运行条件下的适应性。

２）　试验方法：见ＧＢ／Ｔ２４２３．１—２００８的试验Ａｄ。

３）　试验条件与试验仪器：

———试验温度：０℃±２℃。

———试验空气湿度：绝对湿度不超过２０ｇ／ｍ
３ 水汽（相当于３５℃时５０％的相对湿度）。

———试验持续时间：１６ｈ±１ｈ，从温度箱内温度达到稳定后对试验样品通电开始计算。

———低温试验箱：可采用有强迫空气循环的温度箱以保持温度均匀，循环风速度应尽可能

低（≤０．５ｍ／ｓ）。容积与驱动单元体积比＞３∶１。

４）　试验程序：

———将驱动单元在室温下放入同处于室温的温度箱内（伺服电动机置于箱外）并处于准备

通电状态。

———将温度箱温度逐步降至０℃ ±２℃。注意箱内温度变化率不超过１℃／ｍｉｎ（不超过

５ｍｉｎ时间的平均值）并无凝露产生。

———当箱内温度达到稳定后（一般不少于３０ｍｉｎ），驱动单元开始连续１６ｈ的通电运行检

查程序且应运行正常。

———运行１６ｈ±１ｈ后将驱动单元断电，将温度箱内温度逐步升至室温，箱内温度变化率

不超过１℃／ｍｉｎ（不超过５ｍｉｎ时间的平均值）。

———温度箱内温度的恢复要有足够长的时间（１ｈ以上），期间对可能产生的冷凝水应通
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过通风除湿等处理。当温度稳定后，对伺服装置目测和通电运行并进行功能测试，伺

服装置应运行正常。

———试验期结束后，立即测量绝缘电阻，绝缘电阻应符合７．４．１的要求。

４．１．３　温度变化运行

４．１．３．１　要求

伺服装置应在下列温度变化气候条件下正常工作：

ａ）　环境温度：低温为５℃，高温为４０℃；

ｂ）　试验时间：低温３ｈ，高温３ｈ；共２次循环，共１２ｈ；

ｃ）　相对湿度：３０％～９５％，无凝露；

ｄ）　大气压强：８６ｋＰａ～１０６ｋＰａ。

４．１．３．２　检验（试验）

按以下方法进行温度变化运行试验：

ａ）　试验目的：确定伺服装置在温度变化条件下运行的适应性。

ｂ）　试验方法：见ＧＢ／Ｔ２４２３．２２—２０１２的试验Ｎｂ。

ｃ）　试验温度：低温为５℃±２℃，高温为４０℃±２℃。

ｄ）　试验循环次数：２次。

ｅ）　试验时的湿度：绝对湿度不超过２０ｇ／ｍ
３ 水汽。

ｆ）　试验用温度箱：温度箱应能保持试验所要求的低温和高温，并能按试验要求的温度变化率进

行。箱内空气应能充分流通，被测试品周围的空气流速不小于２ｍ／ｓ。

ｇ）　试验程序：

１）　将驱动单元在室温下放入同处于室温的温度箱内（伺服电动机置于箱外），通电运行。

２）　将温度箱温度逐步降至５℃±２℃，注意箱内温度变化率不超过３℃／ｍｉｎ±０．６℃／ｍｉｎ。

３）　保持低温３ｈ，然后将温度箱温度逐步升至高温，注意箱内温度变化率不超过３℃／ｍｉｎ±

０．６℃／ｍｉｎ（不超过５ｍｉｎ时间的平均值）。

４）　保持高温３ｈ，然后将试验箱温度逐步降至室温，注意箱内温度变化率不超过３℃／ｍｉｎ±

０．６℃／ｍｉｎ（不超过５ｍｉｎ时间的平均值）。到此第一循环结束。

５）　进行试验的第二个循环，即重复步骤２）～步骤４）。

６）　第二循环结束后，将驱动单元保持在正常大气条件下恢复，达到正常温度。

７）　最后对伺服装置目测和进行功能测试，应能正常工作。

４．１．４　耐交变湿热

４．１．４．１　要求

伺服装置应能承受严酷等级为温度５５℃，相对湿度为９５％，时间为１２ｈ＋１２ｈ的耐交变湿热

试验。

试验结束后，检测伺服装置的绝缘电阻，其值应符合７．４．１的规定，且伺服装置应能空载正常运行。

４．１．４．２　检验（试验）

耐交变湿热试验概要见表３。
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表３　耐交变湿热（１２犺＋１２犺）试验

项目 内容

参照标准 ＧＢ／Ｔ２４２３．４—２００８的试验Ｄｂ

预处理 按制造厂规范，无包装

检验 不连接电源

温度ａ ５５℃ ±２℃，２５℃ ±３℃

试验持续时间 １２ｈ±０．５ｈ，１２ｈ±０．５ｈ

循环次数 ２次

试验时的测量和／或加载 无

气候条件 在ＧＢ／Ｔ２４２３．４—２００８所述的受控条件下ｂ

最终测量 测绝缘电阻并通电运行

　　
ａ 环境温度是在距离产品的通风位置的气流进入点的平面不超过５０ｍｍ处测得的温度。

ｂ 通电运行之前，驱动单元应通风除去内外部凝露。

　　按以下方法进行耐交变湿热试验：

ａ）　试验目的：确定伺服装置在交变湿热条件下的适应性。

ｂ）　试验方法：见ＧＢ／Ｔ２４２３．４—２００８的试验Ｄｂ。

ｃ）　试验温度与湿度：５５℃±２℃，相对湿度９３％±３％；２５℃±３℃，相对湿度＞９５％。

ｄ）　试验持续时间：４８ｈ不通电存放。从试验样品的温度湿度达到稳定后开始计算。

ｅ）　循环次数：２次。

ｆ）　试验用温热试验箱：试验箱内湿度用水的电阻率应保持不小于５００Ω·ｍ，排出的凝结水未纯

化处理前不得再作为加湿用水（见ＧＢ／Ｔ２４２３．４—２００８中第４章的要求）。

ｇ）　试验程序：

１）　将驱动单元、伺服电动机在室温下放入同处于室温的温度箱内并处于不通电状态。

２）　将调节温度箱逐步达到规定的２５℃±３℃稳定为止，温度变化率不超过１℃／ｍｉｎ（不超

过５ｍｉｎ时间的平均值）且不应产生凝露。

３）　在这一过程中，可以先通过不提高箱内的绝对湿度来避免发生冷凝。再在３ｈ±０．５ｈ之

内，通过调节箱内湿度达到规定的５５℃±２℃与相对湿度＞９５％。

４）　当温度与湿度稳定后，开始计算时间（见ＧＢ／Ｔ２４２３．４—２００８的７．３）。总共在温度箱内

存放４８ｈ，两个循环。

５）　在５５℃±２℃与相对湿度＞９５％条件下，直至从循环开始的１２ｈ±０．５ｈ为止。

６）　在３ｈ～６ｈ内降到２５℃ ±３℃，同时相对湿度＞９５％条件下到２４ｈ第１个循环结束

（见ＧＢ／Ｔ２４２３．４—２００８的７．３）。

７）　进行试验的第二个循环，即重复步骤３）～步骤５）。

８）　当第二循环即４８ｈ结束后，将驱动单元、伺服电动机保持在正常大气条件下恢复，达到正

常温度，即使试验箱内温度湿度逐步降至正常大气条件，应在１ｈ～２ｈ内将相对湿度降

至２５％～７５％，将温度降到试验室的温度。注意温度变化率不超过１℃／ｍｉｎ，注意不应

产生凝露，如果有凝露应全部去除。

９）　试验后应紧接做驱动单元、伺服电动机的绝缘电阻试验，其值应符合７．４．１的规定。
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１０）　最后对伺服装置进行视检，伺服电动机外表不能变坏。对伺服装置通电运行并进行功能

测试，应能正常工作。

４．１．５　伺服电动机的抗长霉

４．１．５．１　要求

伺服电动机应具有抗霉菌破坏影响能力并能承受２８ｄ长霉试验。试验后拆开伺服电动机检查，伺

服电动机任何部位不应有影响正常工作的腐蚀迹象和破坏性变质。

注：长霉试验样品可用伺服电动机零部件替代，而所选零部件要反映伺服电动机的抗长霉腐蚀的能力。

４．１．５．２　检验（试验）

按ＧＢ／Ｔ２４２３．１６—２００８中第５章的试验方法，将受试伺服电动机置于试验箱内，试验时间为

２８ｄ，试验后应符合４．１．５．１的要求。

４．１．６　伺服电动机的抗盐雾

４．１．６．１　要求

伺服电动机应具有抗盐雾腐蚀能力并能承受４８ｈ盐雾试验。试验后拆开伺服电动机检查，伺服电

动机任何部位不应有影响正常工作的腐蚀迹象和破坏性变质。

注：盐雾试验样品可用伺服电动机零部件替代，而所选零部件要反映伺服电动机的抗盐雾腐蚀的能力。

４．１．６．２　检验（试验）

按ＧＢ／Ｔ２４２３．１７—２００８中第４章～第８章的试验方法，将受试伺服电动机水平置于试验箱内，试

验时间为４８ｈ，试验后应符合４．１．６．１的要求。

４．２　机械环境适应性

４．２．１　振动

４．２．１．１　驱动单元的振动

４．２．１．１．１　要求

驱动单元的振动要求见表４。

表４　 振动要求

频率犳／Ｈｚ 振 幅／ｍｍ

２≤犳＜９ ０．３５

９≤犳＜１５０ ０．１５

　　驱动单元应经受作用于３个相互垂直的每个轴上的振动。振动试验后，驱动单元电气性能不受到

影响，外观和装配的质量不准许改变，不应有机械结构上的损坏、变形和紧固部位的松动现象，所有功能

应正常。

４．２．１．１．２　检验（试验）

试验方法如下：
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ａ）　试验目的：确定驱动单元在运行状态下对振动的适应性。

ｂ）　试验方法：见ＧＢ／Ｔ２４２３．１０—２０１９的试验Ｆｃ。

ｃ）　试验仪器及参数：

振动试验台及夹具：

———基本运动：时间的正弦函数；

———运动轴向：狓、狔、狕三个方向。

ｄ）　试验条件：

１）　频率范围：２Ｈｚ～１５０Ｈｚ；

２）　扫描速度：（１±１０％）ｏｃｔ／ｍｉｎ；

３）　振幅峰值：０．１５ｍｍ；

４）　扫频循环次数：１０次／轴 （一次循环为２Ｈｚ～１５０Ｈｚ～２Ｈｚ）。

ｅ）　试验程序：

１）　将驱动单元（不带包装）固定在试验台上，经视检和功能检验正常后，在通电空载的状态下

进行振动试验；

２）　分别对被测驱动单元的每个轴按试验条件的规定进行扫频耐久试验，试验期间驱动单元

应能正常工作；

３）　试验后检查结构及外观，不应有机械上的损坏、变形、零部件脱落或紧固部位松动的现象；

４）　最后对驱动单元进行功能测试，应能正常工作。

４．２．１．２　伺服电动机的机械自振动

４．２．１．２．１　要求

对于机座号≥６０的伺服电动机的机械自振动，应符合ＧＢ／Ｔ１００６８—２００８的振动等级“Ａ”的有关

要求，其测量参数限值要求为：位移≤２１μｍ，速度≤１．３ｍｍ／ｓ，加速度≤２．０ｍｍ／ｓ
２。

对于机座号＜６０的伺服电动机的机械自振动，应符合ＪＢ／Ｔ１０４９０—２０１６的振动等级“Ａ”的有关要

求，其测量参数限值要求为：位移≤２９μｍ，速度≤１．８ｍｍ／ｓ，加速度≤２．８ｍｍ／ｓ
２。

４．２．１．２．２　检验（试验）

对于机座号≥６０的伺服电动机的机械自振动，按ＧＢ／Ｔ１００６８—２００８中第４章～第９章有关试验

方法的要求，将受试伺服电动机水平置于试验台上进行试验测量，电动机机械自振动的有关参数实测

值应符合４．２．１．２．１的规定。

对于机座号＜６０的伺服电动机的机械自振动，按ＪＢ／Ｔ１０４９０—２０１６有关试验方法的规定，将受

试伺服电动机水平置于试验台上进行试验测量，电动机机械自振动的有关参数实测值应符合４．２．１．２．１

的规定。

注：自振动测量量值是伺服电动机轴承处的振动位移、速度和加速度以及伺服电动机轴承内部或附近的轴相对振

动位移，除特殊说明外，一般是在伺服电动机的额定转速及空载状态下进行测量。

４．２．２　冲击

４．２．２．１　要求

驱动单元的冲击要求见表５。
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表５　 冲击要求

项目 内容

冲击加速度 １５０ｍ／ｓ２

冲击波形 半正弦波

持续时间 １１ｍｓ

方向 垂直于底面

冲击次数 ３次

　　驱动单元应能经受在表５中所列的试验条件下的冲击。冲击试验后，其电气性能不受到影响，外观

和装配的质量不准许改变，不应有机械结构上的损坏、变形和紧固部位的松动现象，通电工作后所有功

能应正常。

４．２．２．２　检验（试验）

试验方法如下：

ａ）　试验目的：确定驱动单元在使用和运输期间对非重复性冲击的适应性。

ｂ）　试验方法：见ＧＢ／Ｔ２４２３．５—２０１９的试验Ｅａ。

ｃ）　试验仪器及参数：

———冲击试验台；

———冲击脉冲波形：半正弦脉冲。

ｄ）　试验条件：

１）　冲击加速度：１５０（１±１０％）ｍ／ｓ
２；

２）　持续时间：１１ｍｓ±１ｍｓ；

３）　方向：垂直于底面；

４）　冲击次数：３次。

ｅ）　试验程序：

１）　将驱动单元（不带包装、不通电）固定在试验台上，经视检和功能检验正常后，按试验条件

进行冲击试验；

２）　试验后，检查机械结构及外观，不应有机械上的损坏、变形、零部件脱落或紧固部位松动的

现象；

３）　最后对驱动单元进行功能测试，应正常工作。

４．２．３　自由跌落

４．２．３．１　要求

驱动单元的自由跌落（带制造厂包装）要求见表６。

表６　 自由跌落（带制造厂包装）

伺服单元质量犿／ｋｇ 自由跌落高度／ｍ

犿＜１００ ０．２５
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表６（续）

伺服单元质量犿／ｋｇ 自由跌落高度／ｍ

犿≥１００ ０．１０

４．２．３．２　检验（试验）

试验方法如下：

ａ）　试验目的：确定驱动单元在运输与贮存期间具有耐跌落冲击的适应性。

ｂ）　试验方法：见ＧＢ／Ｔ２４２３．７—２０１８。

ｃ）　试验条件：

１）　质量（带制造厂包装）＜１００ｋｇ：自由跌落高度０．２５ｍ；

２）　质量（带制造厂包装）≥１００ｋｇ：自由跌落高度０．１０ｍ；

３）　自由跌落次数：５次，仅对驱动单元包装的底部做跌落试验；

４）　试验表面：混凝土或钢制的坚硬的刚性表面。

ｄ）　试验程序：

１）　驱动单元（带制造厂包装）在试验之前外观应无损且功能正常；

２）　跌落高度指跌落试验的试品在跌落前悬挂时、试验表面与离它最近的试品部位之间的

高度；

３）　使试验样品从悬挂位置自由跌落，释放时使干扰最小；

４）　试验后，检查结构及外观，不应有机械上的损坏、变形、零部件脱落或紧固部位松动的

现象；

５）　最后对驱动单元通电运行并进行功能测试，应正常工作。

４．３　电源环境适应性

４．３．１　工作电源条件范围

４．３．１．１　要求

驱动单元在下列交流输入电源条件下正常工作：

ａ）　输入电源电压（有效值）：（０．８５～１．１０）× 输入电压的标称值；

ｂ）　频率范围：５０Ｈｚ±１Ｈｚ，连续变化。

４．３．１．２　检验（试验）

试验方法如下：

ａ）　试验目的：确定驱动单元对交流输入电源的电压和频率波动的适应性。

ｂ）　试验设备及基本参数：

变频电源：２２０Ｖ，３８０Ｖ（电压、频率均可调），容量由驱动单元总容量确定。

ｃ）　试验程序：

１）　用变频电源为驱动单元供电。

２）　按表７规定的共８种组合对运行下的驱动单元进行试验。
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表７　电源试验条件

电网标称电压（２２０Ｖ） 电网标称电压（３８０Ｖ）

电压／Ｖ 频率／Ｈｚ 电压／Ｖ 频率／Ｈｚ

１８７
４９

５１
３２３

４９

５１

２４２
４９

５１
４１８

４９

５１

　　注：交流输入电源电压除２２０Ｖ、３８０Ｖ外，视伺服装置不同还有４４０Ｖ等。

３）　每种组合条件下试验持续时间不少于１５ｍｉｎ。试验时，检查程序至少应完整运行一遍。

４）　试验应满足４．３．１．１的要求。

４．３．２　电压谐波

４．３．２．１　要求

交流电压是指在驱动单元电源接入点测得的总均方根电压值。

小于１０倍标称频率的真谐波（标称频率的整数倍）的总均方根值可达到总电压的１０％。更高频率

的谐波和其他频率含量可能达到总电压的２％。但为了取得恒定的比较结果，仅在３次谐波上对驱动

单元进行试验（１０％，在相位角０°和１８０°），驱动单元应能正常运行。

注：本项要求仅对高性能型驱动单元适用。

４．３．２．２　检验（试验）

试验方法如下：

ａ）　试验目的：确定驱动单元对交流输入电源抗３次谐波电压的适应性。

ｂ）　试验方法：见ＧＢ／Ｔ１７６２６．１３—２００６。

ｃ）　试验设备及基本参数：

试验发生器：具有５０Ｈｚ基波频率以及叠加所需要的３次谐波的能力（见ＧＢ／Ｔ１７６２６．１３—

２００６中第６章及第７章）。

ｄ）　试验程序：

１）　把调整到电网标称电压的１０％的三次谐波电压（１５０Ｈｚ或１８０Ｈｚ）叠加到０°和１８０°相位

的驱动单元电源上（见图３）；

２）　每个相位持续时间为５ｍｉｎ（见ＧＢ／Ｔ１７６２６．１３—２００６中第８章）；

３）　试验过程中工作应正常；

４）　试验后对驱动单元进行功能测试，应正常工作。

试验概要见表８及图３。

表８　 抗３次谐波试验

项目 内容

参照标准 ＧＢ／Ｔ１７６２６．１３—２００６
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表８（续）

项目 内容

预处理 按制造厂规范

试验说明
把调整到电网标称电压的１０％的三次谐波电压（１５０Ｈｚ或１８０Ｈｚ）叠加到０°和

１８０°相位的驱动单元电源上（见图３）

每个相位持续时间 ５ｍｉｎ

试验的测量 应正常运行

图３　 抗３次谐波电压试验简图

４．４　特殊环境适应性

对于超出正常条件的其他条件，制造厂应根据用户要求进行制造以满足特殊条件的要求。同时，用

户应与制造厂就特殊条件的要求签署协议。

特殊环境条件一般包括：

———超低温贮存；

———更高海拔的运输；

———暴露在有害气体中；

———暴露在相对湿度＞８５％的潮湿环境中；

———暴露在过量尘埃中；

———暴露在磨蚀性的尘埃中；

———暴露在水蒸气或凝露中；

———暴露在油气中；

———暴露在爆炸性尘埃或气体混合物中；

———暴露在含盐的空气中；

———受到异常的振动、冲击或倾斜；

———暴露在露天或滴水环境中；

———异常运输或贮存条件；

———温度过高／过低或突然变化；

———异常空间限制；

———长时间停机；
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———户外使用。

５　功能与电气性能

５．１　基本功能与选配功能

５．１．１　一般原则

５．１．１．１　要求

伺服装置（驱动单元）功能要求如下：

ａ）　伺服装置应满足被控执行元件的使用要求，一般应具有位置控制、速度控制、转矩控制、内部控

制、制动等功能。这些功能及其技术指标应在其使用文件（使用说明书或使用手册）中详细

说明。

ｂ）　根据伺服装置特点，除基本功能外还具有选配功能（扩大使用范围的）的伺服装置，这些选配功

能及其技术指标应在与用户的技术协议（合同）中约定，并应在产品使用文件（使用说明书或使

用手册）中详细说明。

ｃ）　高性能伺服装置应具有与高性能控制系统相适应的功能。

ｄ）　对有特殊功能要求的伺服装置，可由供需双方在技术协议（合同）中约定。这些特殊功能及其

技术指标应在产品使用文件中详细说明。

５．１．１．２　检验（试验）

由伺服装置和控制装置构成一个控制测试系统，以控制装置的常规指令为命令，伺服装置的速度控

制、位置控制、速度／位置切换等功能应正确实现。

视检和功能测试，伺服装置的基本功能、选配功能及特殊功能测试应符合５．１．１．１的要求。

５．１．２　保护功能

５．１．２．１　要求

伺服装置应具有过电压、欠电压、过电流、短路、过热、超速、过载、编码器异常、位置超差等保护功能

及相应的报警功能。

５．１．２．２　检验（试验）

按５．１．２．１要求，对伺服装置的以下保护功能进行试验：

ａ）　供电故障保护（过电压、欠电压、输入缺相）

伺服装置的供电故障保护试验在空载条件下进行。在伺服单元电源输入端处接入一个可调电

源，缓慢调整可调电源输出电压，使其高于或低于驱动单元工作的允许电压（即过电压或欠电

压），直至出现过压或欠压保护。恢复正常工作电压后，重新启动驱动单元应能正常工作。当

具有缺相保护功能的驱动单元在正常工作时突然使电源中的任一相开路（当处于非正常工作

状态时），驱动单元应能得到有效保护，不得损坏。恢复正常接线后，重新启动驱动单元应能正

常工作。

ｂ）　短路保护

伺服装置的短路保护试验在空载条件、额定电压下进行。在逐渐提高转速的同时使伺服电动

机任意两根相线之间突然短路直至驱动单元出现短路保护，恢复正常接线后，重新启动驱动单
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元应能正常工作。

ｃ）　功能故障保护

伺服装置在正常工作时，突然脱开位置反馈信号或脱开热动开关信号，驱动单元应能得到保

护，停止工作。恢复正常接线后，重新启动驱动单元，应能正常工作。

ｄ）　过载保护

过载保护试验按产品的过载保护电流时间关系表的数据进行检查试验。如果仅给出电流时

间曲线，则至少应取最大过载能力、过载５０％和过载１０％共三点进行检查试验。

试验时将伺服电动机转速调定在０．０１狀ｍａｘ，并且监视电流实际值。将负载增加到规定的过载

能力，同时用秒表计时，记录过载保护动作的时间，应符合设计规定。

ｅ）　输出缺相保护

当在伺服使能时检测到驱动单元与伺服电机Ｕ、Ｖ、Ｗ 之间产生断线时，驱动单元应得到有效

保护，不得异常运行。恢复正常接线后，重新启动驱动单元，应能正常工作。

５．１．３　监视（监控）功能

５．１．３．１　要求

监视（监控）功能一般应具备：

ａ）　转速；

ｂ）　当前位置；

ｃ）　指令脉冲积累；

ｄ）　位置偏差；

ｅ）　伺服电动机转矩；

ｆ）　伺服电动机电流；

ｇ）　转子位置；

ｈ）　指令脉冲频率；

ｉ）　运行状态；

ｊ）　输入输出端子信号；

……。

５．１．３．２　检验（试验）

视检及测试，接口信号应符合５．１．３．１的要求。

５．１．４　接口与通信

５．１．４．１　要求

要求如下：

ａ）　模拟接口及信号：

１）　输入信号：信号范围 ±１０Ｖ或０Ｖ～１０Ｖ，输入阻抗限值≥１０ｋΩ；

２）　输出信号：信号范围±１０Ｖ或０Ｖ～１０Ｖ，负载阻抗限值≥１ｋΩ；

３）　模拟信号输出应能承受直至短路时的任何过载；

４）　其他模拟输入输出接口信号要求应符合设计及有关规定。

ｂ）　数字脉冲接口及信号：
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１）　数字脉冲接口信号在控制装置或伺服装置可以有多种类型，控制电平接口信号、进给脉冲

接口信号、测量脉冲反馈接口信号、通信接口信号（如ＲＳ２３２、ＲＳ４８５）等。

２）　对脉冲和电平接口信号，产品制造厂商应在其使用文件上进行说明，还应对脉冲信号种

类、电平、速率、信号电流等进行说明。

ｃ）　现场总线接口及信号：

当需要时，应采用现场总线来作为伺服装置各单元之间的接口。具体采用何种现场总线种类

及协议规范（标准），应在其使用文件中进行详细说明。

ｄ）　其他控制信号：

伺服装置（驱动单元）与控制装置之间应具备以下基本交换信号：

１）　准备就绪（伺服装置输出）；

２）　允许／封锁工作（伺服装置输入）；

３）　旋转方向（输入）；

４）　速度指令（输入）；

５）　速度到达（输出）；

６）　故障报警（伺服装置输出）；

７）　反馈信号（输入／输出）等。

对其他控制信号，伺服装置制造厂商应在其使用文件中进行详细说明。

５．１．４．２　检验（试验）

视检及测试，接口及信号应符合５．１．４．１的各项要求。

当需要时，现场总线的接口试验：通过总线接口将驱动单元与控制装置进行连接，对按现场总线通

信实现对伺服装置的参数管理、伺服使能控制、控制指令传输及状态监视等功能进行试验并应符合下列

要求：

ａ）　参数管理功能如下：

１）　参数上传：将驱动单元内存中的参数文件通过总线上传至控制装置；

２）　参数下载：将控制装置中的参数文件通过总线下载至驱动单元内存；

３）　参数修改：在控制装置修改单个参数后通过总线将该参数下载到驱动单元内存；

４）　参数备份：控制装置通过总线向驱动单元发出“参数备份”命令后，驱动单元将当前内存中

的参数文件写入数据存储芯片的备份区；

５）　恢复备份参数：控制装置通过总线向驱动单元发出“恢复备份”命令后，驱动单元将数据存

储芯片备份区中的参数文件读到内存中；

６）　调用伺服电动机参数默认值：控制装置通过总线向驱动单元发出“调用电机默认参数”命

令后，驱动单元将伺服电动机相关参数的默认值读到内存中，并写入到数据存储芯片的参

数区中。

ｂ）　伺服使能控制：

控制装置控制伺服装置伺服使能（一次试验完成并通过）。

ｃ）　控制指令传输及状态监视：

１）　伺服装置工作于位置控制方式，控制装置以串行的方式向伺服装置传输数字式的位置指

令；伺服电动机运行到任意位置，控制装置显示总线指令位置（位置指令累计数）和反馈

位置；

２）　伺服装置工作于速度控制方式，控制装置以串行的方式向伺服装置传输数字式的速度指
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令；伺服电动机运行任意转速，控制装置显示总线指令速度和反馈速度；

３）　控制装置对伺服装置Ｉ／Ｏ状态、报警信息、伺服电动机转矩、伺服电动机电流、温度等的

监视。

５．１．５　转速变化的响应时间

５．１．５．１　要求

伺服装置在空载条件下，输入阶跃信号，转速变化的时间响应过程中的响应时间、超调量和建立时

间，均应符合具体伺服装置的规定。

５．１．５．２　检验（试验）

伺服装置处于空载零速状态下，输入对应额定转速狀Ｎ的阶跃信号，记录正阶跃输入的响应时间曲

线，读出响应时间、建立时间和瞬态超调并计算超调量。在稳态的额定转速狀Ｎ下，输入信号阶跃到零，

记录负阶跃输入的时间响应曲线，读出响应时间、建立时间和瞬态超调并计算超调量。

改变伺服电动机转速方向重复上述试验，测得四组数据，均应符合５．１．５．１的规定。

５．１．６　转矩变化的响应时间

５．１．６．１　要求

伺服装置稳态运行时，突然施加负载转矩和突然卸去负载转矩，伺服电动机转速的最大瞬态偏差和

建立时间（恢复时间）应符合具体伺服装置的规定。

５．１．６．２　检验（试验）

转矩变化的响应时间用与被测伺服装置的伺服电动机相同型号、规格、性能的伺服电动机对拖法进

行，在０．５狀Ｎ转速下，伺服装置由空载突然施加０．５倍连续工作区中规定的最大转矩，稳定后突然卸去该

转矩负载，记录转矩变化的时间响应曲线，读出最大的瞬态偏差和建立时间（恢复时间），以读取的最大

瞬态偏差的两倍作为瞬态偏差的测试结果，以读取的建立时间（恢复时间）作为建立时间（恢复时间）的

测试结果，应符合５．１．６．１的规定。

在保证加载设备的转动惯量和电气时间常数对测试结果的影响≤５％的条件下，允许使用其他加载

设备对被测伺服电动机加载，可以直接以读取的数值作为测试结果。

５．１．７　频带宽度

５．１．７．１　要求

伺服装置速度闭环的频带宽度应符合具体伺服装置的规定，并说明是－３ｄＢ频带宽度，还是９０°相

移的频带宽度。

５．１．７．２　检验（试验）

伺服装置工作在速度控制模式下，输入正弦波速度指令，其幅值为额定速度指令值的０．０１倍，频率

由１Ｈｚ逐渐升高，记录伺服电动机对应的转速曲线。随着指令正弦波频率的提高，伺服电动机转速的

波形曲线对指令正弦波曲线的相位滞后逐渐增大，而幅值逐渐减小。相位滞后增大至９０°时的频率作

为伺服驱动装置９０°相移的频带宽度；幅值减小至低频段幅值１／槡２时的频率叫做伺服装置 －３ｄＢ的频

带宽度。
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５．１．８　惯量适应范围

５．１．８．１　要求

伺服装置的惯量适应范围应符合具体伺服装置的规定。

５．１．８．２　检验（试验）

伺服电动机在最低转速，带最大允许的惯量负载条件下，测量其转速波动不应超过规定值，逐渐将

转速升高到额定值，伺服装置应能正常工作。

５．１．９　静态刚度

５．１．９．１　要求

伺服装置的静态刚度应符合具体伺服装置的规定。

５．１．９．２　检验（试验）

伺服装置处于空载零速锁定状态下，用满足精度要求的轴角传感器检测电动机轴角位置，选定这时的

伺服电动机轴角位置为参考零位。用滑轮盘挂砝码、测力扳手或测力计的方法对伺服电动机施加正反向转

矩，转矩达到连续工作区规定的最大转矩后，测量伺服电动机轴角位置对参考零位的偏移量Δθ。按公式（１）

计算伺服驱动装置的静态刚度。试验应在三个不同的轴角位置，正向和反向共测量六组数据，取最大值。

５．１．１０　额定输出容量及效率

５．１．１０．１　要求

伺服装置的额定输出容量应在具体伺服装置的设计及验收规定中作出规定，推荐在下列数据中

选取：

０．１０，０．４，０．７５，１．０，１．５，２．２，２．５，３．５，３．７，５．５，７．５（ｋＶＡ）等。

伺服装置的效率应在具体伺服装置的设计及验收规定中作出规定。

５．１．１０．２　检验（试验）

伺服装置在额定负载、额定转速下工作，驱动单元在长期连续运行（约１ｈ）而不发生过热报警的状

态下，分别测量驱动单元的输出电流和输出电压，依次计算出伺服装置的额定输出容量，应符合

５．１．１０．１的要求。

同时，用功率测试仪测量伺服装置的输入功率和输出功率，按公式（２）计算驱动单元的效率，应符合

５．１．１０．１的要求。

５．１．１１　转速变化率

５．１．１１．１　要求

负载由空载增加到伺服电动机连续工作区中规定的该转速下最大负载时，其转速变化的相对值称

为该转速下的转速变化率，转速变化率为犛≤０．１％（高性能型）或犛≤０．２％（普及型）。

５．１．１１．２　检验（试验）

在最低转速指令下读取其空载转速为狀０，然后逐渐增加负载直至伺服电动机连续工作区中该转速
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下最大负载值，测得此时的转速为狀１，然后按公式（３）计算转速变化率，应符合５．１．１１．１的规定。

５．１．１２　调速范围

５．１．１２．１　要求

伺服装置的调速范围应符合具体伺服装置的规定，推荐在下列数据中选取：

５００∶１，１０００∶１，２０００∶１，３０００∶１，５０００∶１，８０００∶１，１００００∶１……

调速范围为犇 ≥１００００∶１（高性能型）或犇 ≥６０００∶１（普及型）。

５．１．１２．２　检验（试验）

在伺服装置的伺服电动机转轴上施加最高转速时允许的最大转矩且转速变化率不大于规定值时，

测量伺服电动机能达到的最高转速狀ｍａｘ和最低转速狀ｍｉｎ，然后按公式（４）计算调速比，应符合５．１．１２．１

的规定。

５．１．１３　稳速精度

５．１．１３．１　要求

伺服装置工作在速度控制方式下，在规定的最低温度和最高温度下，测出伺服电动机随温度变化的

稳速精度；在规定的供电电源电压的下限值变化到上限值，测出随电压变化的稳速精度；在负载由空载

变化到额定负载，测出随负载变化的稳速精度，应符合具体伺服装置的规定。

５．１．１３．２　检验（试验）

５．１．１３．２．１　温度变化的稳速精度

伺服装置在空载条件下放置于人工气候箱中，在２０℃下将伺服电动机转速调至额定转速狀Ｎ，然后

将温度调至最低工作温度，热平衡后测出伺服电动机转速狀１；再将温度调至最高工作温度，达到热平衡

后测量此时伺服电动机转速狀２，按公式（５）计算温度变化的稳速精度（取最大值）。

５．１．１３．２．２　电压变化的稳速精度

伺服驱动装置在空载条件下，调节驱动单元的输入电源电压，在额定输入电压时将伺服电动机转速

调至额定转速狀Ｎ，然后将输入电源电压调至规定的上限值，测出伺服电动机转速狀１；再将输入电压调

至规定的下限值，测量此时伺服电动机转速狀２，按公式（５）计算电压变化的稳速精度（取最大值）。

５．１．１３．２．３　负载变化的稳速精度

伺服装置在空载条件下，将伺服电动机转速调至额定转速狀Ｎ，然后加载至额定负载，测出伺服电动

机转速狀１，按公式（５）计算负载变化的稳速精度。

５．２　伺服电动机

５．２．１　转子转动惯量

５．２．１．１　要求

伺服电动机的转子转动惯量简称为转动惯量，应符合具体规格的伺服电动机的规定。
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５．２．１．２　检验（试验）

将伺服电动机转子安装在一个惯量尽可能小的连接器上（其惯量可以测试或由计算给出）。连接器

和转子应刚性地连接在一根长至少为３ｍ 的钢丝上，并悬挂起来（适当选择钢丝直径，悬挂连接器和转

子组件后，纲丝应拉直），使转子轴线与纲丝重合。

试验时应尽量避免气流和外来振动的影响，以防止摆动。然后扭转连接器和转子组件，使其绕轴线

扭转，测定其振荡周期犜ａ，用同样的方法和同一连接器测出已知其惯量的物体振荡周期犜ｂ，转子转动

惯量由公式（６）求出。

犑ａ＝ 犑ｂ＋犑ａｄ（ ）
犜ａ

犜ｂ
（ ）

２

［ ］－犑ａｄ ……………………（６）

　　式中：

犑ａ ———转子转动惯量，单位为千克二次方米（ｋｇ·ｍ
２）；

犑ｂ ———已知惯量物体惯量，单位为千克二次方米（ｋｇ·ｍ
２）；

犑ａｄ ———连接器的转动惯量，单位为千克二次方米（ｋｇ·ｍ
２）；

犜ａ ———转子与连接器件的振荡周期，单位为秒（ｓ）；

犜ｂ ———已知惯量物体与连接器组件的振荡周期，单位为秒（ｓ）。

其结果应符合５．２．１．１的要求。

５．２．２　工作区

５．２．２．１　要求

伺服电动机的工作区由连续工作区和断续工作区组成，应在具体规格的伺服电动机设计及验收中

作出规定。

５．２．２．２　检验（试验）

伺服电动机固定在标准试验支架上并和驱动单元组成伺服驱动装置，实验环境应不受外界辐射和

气流影响。

连续工作区的试验在转速狀０、狀Ｎ和狀ｍａｘ三点进行。其中狀０为零速，即电动机堵转；狀Ｎ为恒转矩输

出转速范围的最高转速点，如果这一点不存在，则应选狀Ｎ＝０．７５狀ｍａｘ。而狀ｍａｘ即为最高转速。在上述三

点施加对应的最大负载转矩，伺服电动机的温升应不超过５．２．８．１的规定。

断续工作区的试验，按具体规格的伺服电动机规定的短时工作时间和短时允许的过载倍数在转速

狀０和狀ｍａｘ两点进行。伺服电动机的温升应不超过５．２．８．１的规定。

５．２．３　额定转速和最高转速

５．２．３．１　要求

伺服电动机在正、反转方向额定转矩下的最大稳态转速应不低于具体规格的伺服电动机所规定的

数值。在连续工作区内的最高允许转速应符合具体规格的伺服电动机的规定。

５．２．３．２　检验（试验）

伺服电动机固定在标准试验支架上并和驱动单元组成伺服装置，试验环境应不受外界辐射和气流

影响。驱动单元输入额定转速指令，然后逐渐增加负载到额定值，在伺服电动机的温升不超过５．２．８．１

的规定下，测量此时的转速应符合５．２．３．１的额定转速规定值。驱动单元输入最高转速指令，然后逐渐
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增加负载到最高转速下允许的最大转矩值，在伺服电动机的温升不超过５．２．８．１的规定下，测量此时的

转速应符合５．２．３．１的最高转速规定值。

５．２．４　额定转矩和最大转矩

５．２．４．１　要求

伺服电动机的额定转矩和最大转矩应符合具体规格的伺服电动机的规定。

５．２．４．２　检验（试验）

伺服电动机固定在标准试验支架上并和驱动单元组成伺服装置，试验环境应不受外界辐射和气流

影响。驱动单元输入额定转速指令，然后逐渐增加负载，在伺服电动机的温升不超过５．２．８．１的规定下，

测出在额定转速下的最大转矩，其值应符合５．２．４．１的规定。在具体规格的伺服电动机的规定时间内，

测量伺服电动机堵转时的最大转矩，其值应符合５．２．４．１的规定。

５．２．５　反电动势常数

５．２．５．１　要求

电动机的反电动势常数应符合具体规格电动机专用技术标准（或设计）规定，仅在型式检验进行。

５．２．５．２　检验（试验）

将受试伺服电动机拖动至１０００ｒ／ｍｉｎ，测取电动机的空载转速时的线反电动势犈，则反电势常数

犽ｅ用公式（７）计算，其结果应符合５．２．５．１的规定。

犽ｅ＝
犈

１０００
……………………（７）

　　式中：

犽ｅ———反电动势常数，单位为伏分每转［Ｖ／（ｒ·ｍｉｎ
－１）］；

犈 ———伺服电动机线反电动势，单位为伏（Ｖ）。

５．２．６　定子电阻和定子电感

５．２．６．１　要求

伺服电动机的定子电阻和定子电感应符合具体规格的伺服电动机的规定。

５．２．６．２　检验（试验）

试验方法如下：

ａ）　定子电阻

伺服电动机在室温下放置并达到不通电时的稳定温度，测量此时的室温犜 并记录，用直流电桥测

量定子绕组的电阻犚ｔ，按公式（８）折算成２５℃ 时的定子电阻犚，其值应符合５．２．６．１的规定。

犚＝
１．１０７５犚ｔ

１＋０．００４３犜
……………………（８）

　　式中：

犚　———折算成２５℃ 时的定子电阻，单位为欧（Ω）；

犚ｔ ———定子绕组电阻，单位为欧（Ω）；
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犜 ———稳定温度时的室温，单位为摄氏度（℃）。

ｂ）　定子电感

在电动机定子绕组两端加以４００Ｈｚ的正弦交流电源（见图４），调整电压，使电动机达到空载电流

值，缓慢地转动转子，转子在均匀测量多个不同位置（＞３个位置）时，用电感测试仪（或电感电桥）测量

定子绕组的电感，取平均值，其结果应符合５．２．６．１的规定。

也可按公式（９）计算出每相线电感值。

犔＝
犝

２π犳犐
ｓｉｎ×１０

３

ｓｉｎ＝ １－（犘／犝犐）槡
２ ……………………（９）

　　式中：

犔 ———两项绕组电感，单位为毫亨（ｍＨ）；

犝 ———绕组两端施加的电压，单位为伏（Ｖ）；

犳 ———频率，单位为赫兹（Ｈｚ）；

犐 ———实测电流，单位为安（Ａ）；

犘———实测功率，单位为瓦（Ｗ）。

图４　定子电感测试示意图

５．２．７　转矩波动率

５．２．７．１　要求

伺服电动机的转矩波动率应符合具体规格的伺服电动机的规定。

５．２．７．２　检验（试验）

在稳定工作温度下，将伺服电动机和驱动单元组成伺服装置，并稳定运行在１０％ 最高转速值这一

点，对伺服电动机施加连续工作区中规定的该转速下允许的最大转矩，用转矩仪或类似设备连续测量并

记录伺服电动机一转中输出转矩，找出最大转矩犜ｍａｘ和最小转矩犜ｍｉｎ（即瞬态值），按公式（１０）计算。

转矩波动率应符合５．２．７．１的规定。

犜＝
犜ｍａｘ－犜ｍｉｎ

犜ｍａｘ＋犜ｍｉｎ

×１００％ ……………………（１０）

　　式中：

犜　———转矩波动率；

犜ｍａｘ———最大转矩，单位为牛米（Ｎ·ｍ）；

犜ｍｉｎ———最小转矩，单位为牛米（Ｎ·ｍ）。
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５．２．８　温升

５．２．８．１　要求

伺服电动机温升一般是通过绕组电阻的变化进行测量的。

在连续工作区连续工作时，伺服电动机定子绕组的温升不应超过１０５Ｋ（热分级Ｆ级绝缘结构绕

组），热分级Ａ级绝缘结构绕组不应超过６０Ｋ，热分级Ｅ级绝缘结构绕组不应超过７５Ｋ，热分级Ｂ级绝

缘结构绕组不应超过８０Ｋ，热分级Ｈ级绝缘结构绕组不应超过１２５Ｋ。伺服电动机温升不应影响内部

位置反馈元件正常工作。

５．２．８．２　检验（试验）

伺服电动机的温升试验采用电阻法。

注１：位置传感器、制动器的温升也可按此法测量。

将受试伺服电动机固定在标准试验支架上并和驱动单元组成伺服装置，试验环境不受外界辐射和

气流影响。电动机的安装面应尽可能远离热传导表面和通风装置以及其他附加的降温装置。

受试伺服电动机在室温下放置并达到不通电时的稳定温度，测取冷态时定子绕组电阻犚１，并记下

此时的室温狋１，然后在额定功率点运行至稳定工作温度，测取定子绕组电阻犚２，并记下此时的室温狋２。

温升按公式（１１）计算，在额定功率点的最高温升值应符合５．２．８．１的要求。

θ＝
犚２－犚１

犚１
× ２３５＋狋１（ ）＋ 狋１－狋２（ ） ……………………（１１）

　　式中：

θ　———伺服电动机的温升，单位为开（Ｋ）；

犚２ ———热试验结束温度为狋２ 时定子绕组电阻，单位为欧（Ω）；

犚１ ———温度为狋１（冷态）时的定子绕组电阻，单位为欧（Ω）；

狋１ ———测量绕组（冷态）初始电阻时的温度（室温），单位为摄氏度（℃）；

狋２ ———热试验结束时的温度（室温），单位为摄氏度（℃）。

伺服电动机停止运行后如不超过３０ｓ，测得绕组电阻读数直接作为温升计算值的数据。

注２：对铜绕组，温度常数为２３５；对铝绕组，由２２５替代。

６　制造质量

６．１　标志（标识）

６．１．１　要求

伺服装置的标志与标识要求如下：

ａ）　应具有伺服装置的产品标志（标识），一般应包括注册商标、型号及名称、制造厂商名、制造厂商

地址、通信信息等内容。

ｂ）　应具有伺服装置铭牌，铭牌内容包括注册商标、型号及名称、制造厂商名、制造日期、额定电压、

相数、额定电流（或额定功率）等内容。其文字要清晰，美观、耐久。铭牌的固定（或张贴）应牢

固，易于观察。

ｃ）　为达到保护操作者安全的目的，在伺服装置上应设置必要永久的安全警告标志（标识），如防触

电、防高温、防残余电压危险、安全警告信息等。当采用这些标志（标识）时，应牢固耐久、易于

观察。
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ｄ）　包装箱的箱面应具有贮存与运输标志、产品认证标志（必要时），一般应具有“小心轻放、向上、

怕雨、堆码层数极限”等标志（见ＧＢ／Ｔ１９１—２００８）。

ｅ）　包装箱箱面应印制（或注明）：“制造厂商名称、产品型号名称、出厂编号、数量、发货单位、收货

单位、质量（重量）、尺寸、制造厂商地址及通信信息”等内容。

ｆ）　出口产品的包装箱箱面在制造厂商名称前应有“中华人民共和国”字样。

６．１．２　检验（试验）

视检，伺服装置产品的标志与标识应符合６．１．１的要求。

对非粘贴的铭牌和标志进行试验，用浸有水的湿棉布擦抹铭牌及标志１５ｓ，再用浸有汽油的棉布擦

抹１５ｓ，每秒来回擦一次，经过试验后铭牌及标志应符合６．１．１的要求。

６．２　结构及外观

６．２．１　要求

伺服装置的结构及外观要求如下：

ａ）　驱动单元结构及其布局应合理、造型应美观、色彩应和谐并符合人类工效学原则，外形安装尺

寸应符合设计规定。

ｂ）　驱动单元外观表面应平整匀称、不准许有明显的凹陷、裂缝、划伤、变形。外观表面涂（镀）层不

准许有气泡、龟裂、脱落或锈蚀等缺陷，面膜应平整、牢固。

ｃ）　伺服电动机表面不应锈蚀、碰伤、划痕、涂覆层脱落等，紧固件连接应牢固耐久，接线装置的线

缆连接应牢固可靠，接线装置上的字迹应清晰耐久。

６．２．２　检验（试验）

视检，伺服装置的外观与结构应符合６．２．１的要求。

６．３　元器件质量

６．３．１　要求

驱动单元及伺服电动机应选用符合相关标准、质量稳定可靠的元器件、配套件及辅件，同时驱动单

元的印制电路板（ＰＣＢ）、模块等的质量应符合相关标准的规定。

６．３．２　检验（试验）

视检和／或测试，伺服装置的元器件等的质量应符合６．３．１的规定。

６．４　导线连接

６．４．１　要求

伺服驱动装置的连接导线和电缆应符合 ＧＢ／Ｔ５２２６．１—２０１９中第１２章的规定，配线技术应符合

ＧＢ／Ｔ５２２６．１—２０１９中第１３章的规定。

６．４．２　检验

视检，应符合６．４．１的规定。
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６．５　机械结构

６．５．１　要求

伺服装置的机械结构要求如下：

ａ）　设计与安装按ＧＢ／Ｔ５２２６．１—２０１９中第１２章的规定，按人类工效学原则充分考虑操作及维修

的方便性；

ｂ）　伺服装置应具有安装条件，便于用户在电气柜和（或）支架上固定安装。

６．５．２　检验（试验）

视检，伺服驱动装置的机械结构应符合６．５．１的规定。

６．６　伺服电动机基本外形及安装尺寸

６．６．１　要求

电动机制造厂商应对电动机基本外形及安装尺寸进行规定，外形及安装尺寸见图５。

说明：

犇　———轴伸直径；

犖 ———凸缘止口直径；

犔犅 ———凸缘安装面至电动机端面的距离；

犔 ———电动机总长；

犃犆 ———电动机直径或两侧面间最大距离；

犃犇 ———电动机中心线至出线盒边缘的最大距离；

犅 ———法兰盘边长；

犈 ———从轴肩起的轴伸长度；

犔犃 ———前端盖宽（厚）度；

犕 ———凸缘安装孔中心基圆直径；

犚 ———凸缘安装面至轴伸肩的距离；

犛 ———凸缘螺栓通孔直径；

犜 ———凸缘止口高（长）度。

图５　伺服电动机基本外形及安装尺寸示例
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６．６．２　检验（试验）

将伺服电动机放置于常温条件下，使伺服电动机达到稳定非工作温度后，用精度适当的检具（量具）

检验伺服电动机的基本外形及安装尺寸，应符合具体规格的伺服电动机的规定。

注：在不影响所测精度条件下，允许在常温条件下测量。

６．７　伺服电动机的轴向间隙

６．７．１　要求

伺服电动机的轴向间隙与电动机轴向尺寸配合精度、轴向垫圈弹性和轴向受力情况相关。伺服电

动机的轴向间隙应符合表９的规定。

表９　伺服电动机的轴向间隙 单位为毫米

机座号 ＜１００ １００～１６５ ＞１６５

轴向间隙 ≤０．２ ≤０．３ ≤０．４

６．７．２　检验（试验）

将伺服电动机牢固地轴向水平安装，百分表的测量头置于轴伸端面，施加具体产品设计及验收规定

所规定的力，沿轴向水平方向加载轴上，首先向一个方向，然后向反方向，所测得的百分表两次读数之差

即为轴向间隙测量值，其大小应符合６．７．１的规定。

６．８　伺服电动机的轴伸径向圆跳动

６．８．１　要求

伺服电动机的轴伸径向圆跳动与电动机径向配合尺寸、安装止口外圆加工精度相关。轴伸外圆配

合表面的径向圆跳动应符合表１０的规定。

表１０　 伺服电动机的轴伸径向圆跳动 单位为毫米

轴伸直径犑 轴伸径向圆跳动

１８＜犑≤３０ ≤０．０２５

３０＜犑≤５０ ≤０．０３０

５０＜犑≤８０ ≤０．０３５

８０＜犑≤１２０ ≤０．０４０

１２０＜犑 ≤０．０５０

６．８．２　检验（试验）

在常温条件下，将伺服电动机轴向水平安装，千分表固定在安装配合面上，千分表的测头置于轴伸

上离轴伸端面距离约为轴伸长度的１／３处，低速转动伺服电动机转轴，在一周内测取千分表的最大读

数与最小读数之差为轴伸径向圆跳动，其值应满足６．８．１的要求。
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６．９　安装配合端面对伺服电动机轴线的端面全跳动

６．９．１　要求

伺服电动机安装配合端面对伺服电动机轴线的端面全跳动（即垂直度）与伺服电动机端面加工精度

有关，且与伺服电动机定转子装配质量相关。伺服电动机安装配合端面对伺服电动机轴线的端面跳动

应符合表１１的规定。

表１１　安装配合端面对伺服电动机轴线的端面全跳动 单位为毫米

机座号 ＜１３０ １３０～２１５ ＞２１５

安装配合端面对伺服电动机轴线的端面跳动 ≤０．０４ ≤０．０６ ≤０．０８

６．９．２　检验（试验）

在常温条件下，固定伺服电动机转子，百分表座固定，将百分表的测头置于定子安装配合端面上，转

动伺服电动机定子，测量整个安装配合端面的全跳动，所测取的百分表最大与最小读数之差即为安装配

合端面端面跳动，其值应符合６．９．１的要求。

注：上述检验方法是对规格较小伺服电动机测量而言的。对于规格较大的伺服电动机，在常温条件下，将伺服电动

机定子固定，百分表与其合装一体的百分表座套筒固定在轴伸上，百分表的测头置于安装配合端面上，低速转

动转子测量。

６．１０　凸缘止口对伺服电动机轴线的径向圆跳动

６．１０．１　要求

伺服电动机凸缘止口对伺服电动机轴线的径向圆跳动（即同轴度）与凸缘止口外圆加工精度有关，

且与伺服电动机定转子装配质量相关。伺服电动机凸缘止口对伺服电动机轴线的径向圆跳动应符合表

１２的规定（仅适用于有凸缘止口安装的伺服电动机）。

表１２　 伺服电动机凸缘止口对伺服电动机轴线的径向圆跳动 单位为毫米

机座号 ＜１３０ １３０～２１５ ＞２１５

凸缘止口对伺服电动机轴线的径向圆跳动 ≤０．０４ ≤０．０６ ≤０．１０

６．１０．２　检验（试验）

在常温条件下，固定伺服电动机转子，百分表座固定，将百分表的测头置于定子安装配合面凸缘止

口上，转动伺服电动机定子，均匀测量三个圆周的跳动，取其最大值即为凸缘止口对伺服电动机轴线的

径向圆跳动，其值应符合６．１０．１的要求。

注：上述检验方法是对规格较小伺服电动机测量而言的。对于规格较大的伺服电动机，在常温条件下，将伺服电动

机定子固定，百分表与其合装一体的百分表座套筒固定在轴伸上，百分表的测头置于安装配合面（凸缘止口）

上，低速转动转子测量。
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７　基本安全与电磁兼容性

７．１　外壳防护

７．１．１　要求

要求如下：

ａ）　驱动单元：

１）　驱动单元机箱的外壳防护等级一般要求达到ＩＰ４３（见ＧＢ／Ｔ４２０８—２０１７，即ＩＰ的第一位

特征数字４：防止直径不小于１．０ｍｍ的固体异物；ＩＰ的第二位特征数字３：防淋水，各垂

直面在６０°范围内淋水，无有害影响）。

２）　有特殊要求的驱动单元机箱的外壳防护等级要达到ＩＰ５４及以上（ＩＰ的第一位特征数字

５———防尘，虽不能完全防止尘埃进入，但进入的灰尘量不应影响驱动单元的正常运行，不

应影响安全；ＩＰ的第二位特征数字４———防溅水，向外壳各方向的溅水，无有害影响）。

３）　机箱内置在电柜内的驱动单元外壳防护等级应至少具有ＩＰ２Ｘ。

ｂ）　伺服电动机：

伺服电动机应具有良好的外壳防护并不低于ＧＢ／Ｔ４９４２．１—２００６规定的ＩＰ６５防护等级，即

ＩＰ的第一位特征数字６———尘密电动机，能防止触及或接近壳内带电或转动部件，电动机外壳

能完全防止灰尘。ＩＰ的第二位特征数字５———防喷水电动机，承受任何方向的喷水而无有害

影响。

７．１．２　检验（试验）

视检和／或测试，外壳防护检验（即防水防尘试验），按ＧＢ／Ｔ４２０８—２０１７规定的试验方法进行试

验，应符合７．１．１的规定。

７．２　电击防护

７．２．１　要求

应采取以下措施、具备保护人们免受电击（基本防护、故障防护）的能力：

ａ）　推荐采用ＰＥＬＶ（保护特低电压）进行防护，在干燥环境（带电部分与人无大面积接触）的标称

电压ＡＣ≤２５Ｖ（均方根值）或ＤＣ≤６０Ｖ（无纹波）；在其他情况下，ＡＣ≤６Ｖ（均方根值）或ＤＣ

≤１５Ｖ（无纹波）。

ｂ）　机箱外壳只有使用专用工具才能开启。

ｃ）　对电源切断后带有残余电压的可带电部分，应在电源切断５ｓ之内放电到６０Ｖ或以下，否则需

有警告标志（说明必要的延时），以免对维护人员造成危害。

注：带有残余电压的元器件的储存电荷≤６０μＣ时可以不予考虑。

ｄ）　在机箱外壳外表面的适当位置，应具有符合ＧＢ／Ｔ５２２６．１—２０１９中１６．２规定的防触电警告标

志（即符号为“ ”）。其他危险的警告标志和信息，如注意高温烫伤、防残余电压等均可采用。

ｅ）　采用插头与插座组合的型式，无论何时在连接器插入或拔出时，应能够防止人与带电部分直接

接触（保安特低电压ＰＥＬＶ电路除外）。

７．２．２　检验（试验）

视检和／或测试，电击防护应符合７．２．１的要求。
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７．３　保护联结

注：“保护联结”指保护接地。

７．３．１　要求

按ＧＢ／Ｔ５２２６．１—２０１９中８．２的规定，驱动单元及伺服电动机机壳（所有可导电部分）与保护接地

装置之间应具有牢固、可靠及良好的电气连接，同时满足要求如下：

ａ）　所有保护联结导线应进行端子连接，且一个端子只能连接一根保护导线。每个保护导线接点

都应有标记，符号为“ ”或ＰＥ（符号优先），导线采用“黄／绿双色”导线；

ｂ）　接插件的金属壳应连接到保护联结装置上；

ｃ）　保护联结电路只有在通电导线全部断开之后再断开；

ｄ）　保护联结电路连续性的重新建立应在所有通电导线重新接通之前；

ｅ）　保护联结导线截面积犛ｐ应至少具有与同规格电动机相线的截面积犛（即犛ｐ＝犛），外部保护铜

导线的最小截面积要求见表１３（不为铜导线时应使用系数修正）；

ｆ）　保护联结电路的连续性即保护联结端子“ ”到各测试点间的实测电压降应符合表１４的规定。

表１３　外部保护铜导线的最小截面积

电源供电相线的截面积犛／ｍｍ２ 外部保护导线的最小截面积／ｍｍ２

犛≤１６ 犛

１６＜犛≤３５ ６

犛＞３５ 犛／２

表１４　 保护联结电路连续性的规定

被测保护导线支路最小有效截面积／ｍｍ２ 最大的实测电压降（对应测试电流为１０Ａ的值）／Ｖ

１．０ ≤３．３

１．５ ≤２．６

２．５ ≤１．９

４．０ ≤１．４

７．３．２　检验（试验）

试验方法如下：

ａ）　试验目的：确定伺服装置的保护联结连续性。

ｂ）　试验方法：见ＧＢ／Ｔ５２２６．１—２０１９。

ｃ）　试验仪器及参数：

———保护联结电路连续性测试仪；

———测试误差：±０．０５Ｖ。

ｄ）　试验程序：

１）　视检，用目测手感法先进行保护导线联结的牢固性，及保护导线颜色与标志进行检查，应

符合７．３．１的要求；
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２）　用保护联结电路连续性测试仪进行保护联结电路的连续性试验，应符合７．３．１的规定。

７．４　绝缘电阻

７．４．１　要求

要求如下：

ａ）　在正常试验条件及极限低温条件下，驱动单元连接外部电源电路和保护接地电路间施加

ＤＣ５００Ｖ时测得的绝缘电阻应≥２０ＭΩ，伺服电动机各绕组对机壳及各绕组之间的绝缘电阻

值应≥５０ＭΩ；

ｂ）　在高温条件下，驱动单元连接外部电源电路和保护接地电路间施加ＤＣ５００Ｖ时测得的绝缘电

阻应≥１０ＭΩ，伺服电动机绝缘电阻值应≥１０ＭΩ；

ｃ）　在交变湿热试验后，驱动单元连接外部电源电路和保护接地电路间施加ＤＣ５００Ｖ时测得的绝

缘电阻应≥１ＭΩ，伺服电动机绝缘电阻值应≥１ＭΩ。

７．４．２　检验（试验）

试验方法如下：

ａ）　试验目的：确定伺服装置电源电路和保护联结电路间的绝缘性能。

ｂ）　试验方法：见ＧＢ／Ｔ５２２６．１—２０１９。

ｃ）　试验仪器及参数：

———绝缘电阻测试仪（或５００Ｖ兆欧表）；

———准确度：１．０级。

ｄ）　试验程序：

驱动单元与伺服电动机分别进行：

１）　驱动单元：

———将电源开关或接触器置于接通位置，但不接入电网；

———绝缘电阻测试仪在产品交流供电电路输入端与保护接地端之间，分别施加测试电压

１ｍｉｎ后读取绝缘电阻的数值，测得的绝缘电阻值应符合７．４．１的要求；

———试验时，应保证接触点接触可靠，测试引线间的绝缘电阻应足够大，以保证读数准确；

———在驱动单元电源输入端口有浪涌保护器件并且在测试时可能动作时，或有其他不宜

承受高电压的元器件，应暂时断开再进行测量；

———试验完毕后，用导线对受试驱动单元进行完全放电以保证安全。

　　２）　伺服电动机：

按要求选择绝缘电阻测试仪，测量伺服电动机各绕组对机壳及各绕组间的绝缘电阻值，应

符合７．４．１的要求。

７．５　耐电压

７．５．１　要求

要求如下：

ａ）　驱动单元：

１）　驱动单元中动力电路与保护接地之间，至少应能承受３０ｓ的耐电压试验，施加的试验电

压（有效值）应为２倍的驱动单元额定电源电压或ＡＣ１０００Ｖ（取其较大值）。试验中应
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无绝缘击穿或飞弧，漏电流有效值应不大于５ｍＡ。试验后立即测量绝缘电阻，其值应符

合７．４．１的要求。出厂检验时，耐电压试验可用５ｓ试验代替，试验电压不变；

２）　不宜经受高压试验的元件可在试验时断开；

３）　驱动单元采用隔离变压器供电（隔离变压器为驱动单元一部分，但并不与驱动单元做成一

体）时，隔离变压器部分应按有关规定进行耐电压试验。

ｂ）　伺服电动机：

１）　伺服电动机应能承受表１５规定的耐电压（即绝缘介电强度）试验，试验时应无绝缘击穿、

飞弧、闪络现象产生，耐电压试验时间为１ｍｉｎ，且绕组漏电流有效值应符合表１６的

规定；

２）　试验后立即测量绝缘电阻并应符合７．４．１的规定；

３）　出厂检验时，试验时间为１ｍｉｎ的耐电压试验可采用５ｓ试验时间，试验电压不变；

４）　重复进行耐电压试验时，试验电压为规定值的８０％；

５）　也可用试验时间１ｓ进行试验，试验电压值应为表１５规定值的１２０％。

表１５　 伺服电动机耐电压的试验电压

额定电压
试验电压（有效值）／Ｖ

伺服电动机各绕组对机壳之间

≤２２０ １０００

＞２２０ １５００

表１６　 伺服电动机耐电压试验时的漏电流

伺服电动机额定功率／ｋＷ 漏电流（有效值）／ｍＡ

≤５ ≤５

＞５～１０ ≤１０

＞１０ ≤１５

７．５．２　检验（试验）

试验方法如下：

ａ）　驱动单元：

———试验在驱动单元的电源输入端（输入端不接入电网，但驱动单元内的电源开关、接触器置

于接通位置）与保护接地端之间进行。试验电压为５０Ｈｚ正弦波，试验用的变压器容量应

不小于５００ＶＡ。试验电压应从零或不超过全值的一半开始，然后均匀地或以每步不超

过全值的５％逐步上升，电压从半值升至全值的时间应不少于１０ｓ，然后维持１ｍｉｎ。试

验后将电压逐渐下降至零。

———对于出厂检验，１ｍｉｎ试验可用５ｓ试验代替，试验电压不变。试验结果应符合７．５．１规

定。试验时应将设计规定不准许经受高压的控制单元、板和元器件脱开。

ｂ）　伺服电动机：

———试验用高压电源，其频率为５０Ｈｚ，电源波形近似于正弦波。电源功率和输出阻抗应能保

证在各种负载下，均无明显的波形失真和显著的电压变化，试验设备应能区别绕组漏电流
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和浪涌电流。

———伺服电动机按表１４的规定施加试验电压，电压值应从不超过试验全电压值的一半开始，

然后均匀地或以每步不超过全电压值的５％逐步增至全值，电压从半值增至全值的时间

应不少于１０ｓ，并在全值上维持１ｍｉｎ。整个试验过程中电压峰值不应超过规定有效值的

１．５倍，监视故障指示器，以判定伺服电动机有无击穿放电，并监视漏电流值（必要时，记录

漏电流值）。

———在试验结束时，应逐渐降低试验电压至零，以免出现浪涌。试验结束后，按７．４．２测量绝

缘电阻，其值应符合７．４．１的要求。

７．６　泄漏电流

７．６．１　要求

伺服电动机应有良好的绝缘性能，当工作在频率为５０Ｈｚ左右时的泄漏电流值应不大于８ｍＡ。

７．６．２　检验（试验）

泄漏电流一般在温升试验后进行，应符合７．６．１的规定。

伺服电动机在额定电压的１．０６倍下运行（运行方式由设计确定），在电源的任意极与易触及的金属

件之间测量。测量时伺服电动机应与大地绝缘（见图６）。

说明：

１———伺服电动机上易触及的金属部件；

２———伺服电动机绕组；

３———泄漏电流测试仪。

图６　 泄露电流测量简图

７．７　防火保护及非金属材料的阻燃性

７．７．１　要求

驱动单元应具有异常温度升高的防火保护措施。

对非金属材料的阻燃性要求如下：

ａ）　非金属外壳材料

构成伺服单元最外层客体部分的非金属材料应具有一定的阻燃性，以防止火焰蔓延，并应符合

Ｖ０、Ｖ１和Ｖ２的火焰蔓延率的规定（见ＧＢ／Ｔ５１６９．１６—２０１７）。

用于装饰目的（如标签）或功能目的（如衬垫）且不构成外壳的主要部分的非金属材料，不需要

特殊的阻燃添加剂及对火焰蔓延率无要求。

ｂ）　支撑带电元件的非金属材料

支撑带电元件的非金属材料（如印制电路板、变压器线圈架等），应具备一定的阻燃性，以防止
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或减小火焰的蔓延。应符合Ｖ０、Ｖ１的火焰蔓延率的规定（见ＧＢ／Ｔ５１６９．１６—２０１７）或对热

灯丝的试验的规定，温度７５０℃，持续３０ｓ时候熄灭（见ＧＢ／Ｔ５１６９．１１—２０１７）。

ｃ）　非金属部件

非金属部件应具备Ｖ２级的火焰蔓延率（见ＧＢ／Ｔ５１６９．１６—２０１７）或更好的性能。

７．７．２　检验（试验）

非金属材料的阻燃性按ＧＢ／Ｔ５１６９．１１—２０１７及ＧＢ／Ｔ５１６９．１６—２０１７进行试验，应符合７．７．１的要求。

７．８　电磁发射干扰

７．８．１　要求

伺服装置（包括驱动单元及伺服电动机）应满足电磁兼容规定的发射干扰限值要求。

电磁发射干扰包括辐射干扰和传导干扰，其干扰限值分别见表１７及表１８。

表１７　 辐射干扰限值

端口 频率范围
严酷等级（标准）

在距离１０ｍ处测得

严酷等级（可选）

在距离３０ｍ处测得
依据标准

外壳端口

（辐射干扰）

３０ＭＨｚ～２３０ＭＨｚ

２３０ＭＨｚ～１０００ＭＨｚ

４０ｄＢ（μＶ／ｍ）准峰值

４７ｄＢ（μＶ／ｍ）准峰值

３０ｄＢ（μＶ／ｍ）准峰值

３７ｄＢ（μＶ／ｍ）准峰值
ＧＢ２３３１３—２００９

表１８　 传导干扰限值

端口 频率范围
严酷等级（标准）

在距离１０ｍ处测得
依据标准

电源端口

（传导干扰）

０．１５ＭＨｚ～０．５ＭＨｚ

０．５ＭＨｚ～３０ＭＨｚ

７９ｄＢ（μＶ／ｍ）准峰值

６６ｄＢ（μＶ／ｍ）平均值

７３ｄＢ（μＶ／ｍ）准峰值

６０ｄＢ（μＶ／ｍ）平均值

ＧＢ２３３１３—２００９

７．８．２　检验（试验）

驱动单元及伺服电动机的辐射干扰、传导干扰试验配置及试验测量方法见表１９及表２０。

表１９　辐射干扰测量

项目 内容

试验目的 确定驱动单元及伺服电动机的辐射干扰性能

试验方法 见ＧＢ／Ｔ６１１３．２０３—２０１６

试验配置 按ＧＢ／Ｔ６１１３．２０３—２０１６ａ、ＧＢ／Ｔ６１１３．１０４—２０１６、ＧＢ／Ｔ６１１３．１０１—２０１６

测量距离ｂ 见表１７

安装／支撑的细则 由制造厂商规范确定
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表１９（续）

项目 内容

频率范围 见表１７

限值 见表１７

　　
ａ 试验可在不具备户外试验场的物理特点的辐射试验场进行。如果按ＧＢ／Ｔ６１１３．１０４—２０１６测得的水平和垂直

场强衰减测量值处于ＧＢ／Ｔ６１１３．１０４—２０１６中给出的理论场强衰减±４ｄＢ之内，则频率范围在３０ＭＨｚ～

１ＧＨｚ的辐射试验场应是可接受并有效的。这些辐射试验场地应该考虑到并验证在３０ＭＨｚ到１ＧＨｚ频率范

围内的测试距离。应有证据证明这些场地能得到有效的测试结果。

ｂ 测量距离是被试驱动单元及伺服电动机（或其外壳）与用于试验现场测量的接收天线之间的距离，或者是被试

驱动单元及伺服电动机所在建筑物的外墙与用于现场测量的接收天线之间的距离。

表２０　 传导干扰测量

项目 内容

试验目的 确定驱动单元及伺服电动机的传导干扰性能

试验方法 见ＧＢ／Ｔ６１１３．２０１—２０１８

试验配置 按ＧＢ／Ｔ６１１３．２０１—２０１８、ＧＢ／Ｔ６１１３．１０２—２０１８

施加端口 交流电源端口

安装／支撑的细则 由制造厂商规范确定

频率范围 见表１８

限值 见表１８

７．９　电磁抗扰度

７．９．１　概述

伺服装置电磁抗扰度包括静电放电抗扰度、电快速瞬变脉冲群抗扰度、浪涌（冲击）抗扰度、电压暂

降和短时中断抗扰度、射频电磁场辐射抗扰度及射频场感应的传导抗扰度。

伺服装置抗扰度的性能判据按ＧＢ／Ｔ２１０６７—２００７中第４章的性能判据（Ａ、Ｂ、Ｃ）要求进行，即：

性能判据Ａ：在标准限值内性能正常；

性能判据Ｂ：功能或性能暂时降低或丧失，但能自行恢复；

性能判据Ｃ：功能或性能暂时降低或丧失，但需操作者干涉或系统复位才能恢复。

表２１为抗扰度性能判据的实例。

表２１　伺服装置抗扰度性能判据实例

项目
性能判据ａ

Ａ Ｂ Ｃ

一般工作性能

工作特性未有明显变化

规定的允差之内

正常工作

工作特性有明显的（可见的

或可听的）变化

能自行恢复

关机，工作特性变化

保护器件触发ｂ

不能自行恢复
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表２１（续）

项目
性能判据ａ

Ａ Ｂ Ｃ

伺服装置的特殊转矩特性 转矩偏差在规定的允差内

动态转矩偏差超出规定的

允差

能自行恢复

转矩失控

不能自行恢复

伺服装置的电力电子电路和

驱动电路的运行
电力半导体器件没有故障

暂时性故障，不会引起驱动

装置关机

关机

保护器件触发ｂ

不能自行恢复

不丢失保存的程序

不丢失用户的程序

不丢失系统或装置的设置

子部件性能：

信息处理和检测功能

与外部装置的通信和交换数

据不受骚扰

暂时通信受骚扰，不会发出

可能引起外部或内部装置关

机的错误报告

通信错误，数据或信息丢失

不能自行恢复

不丢失保存的程序

不丢失用户的程序

不丢失系统或装置的设置

显示和控制

屏幕显示信息无变化，只是

亮度略有波动或字符稍有

变动

信息有可能暂时变化，屏幕

亮度不理想

关机，信息丢失或非正常工作

方式，显示的信息明显错误。

不丢失保存的程序

不丢失用户的程序

不丢失系统或装置的设置

　　
ａ 可接受的性能判据Ａ、Ｂ、Ｃ：不准许误起动，误起动是指产品脱离逻辑状态“ＳＴＯＰ（停止）”的一种未预料到的

变化，它可能引起伺服电动机运转。

ｂ 可接受的验收准则Ｃ：在操作人员的干预下（人工复位）可使功能恢复。对于以逆变方式工作的驱动装置，允许

保护器件被触发。

７．９．２　静电放电抗扰度

７．９．２．１　要求

伺服装置运行时，对外壳端口、操作人员经常触及的所有部位与保护接地端口间进行静电放电试

验，接触放电电压为６ｋＶ，空气放电为８ｋＶ，试验中伺服装置具备的所有控制、显示等功能均应正常。

按性能判据Ｂ级（见７．９．１）验收。

７．９．２．２　检验（试验）

试验方法如下：

ａ）　试验目的：确定伺服装置的静电放电抗扰度性能。

ｂ）　试验方法：见ＧＢ／Ｔ２４１１２—２００９。

ｃ）　试验仪器及参数：

———静电放电发生器；

———输出电压示值的允许偏差为±５％。

ｄ）　试验条件：
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———接触放电±６ｋＶ，空气放电±８ｋＶ；

———试验室的相对湿度：３０％～６０％。

ｅ）　试验程序：

１）　驱动单元经初始检测后，将其放置于绝缘试验工作台上，按规定要求连接好导线，并通电

让其在空载条件下运行。

２）　在凡是手能触摸的部位，用２０次／ｓ的速度进行放电，以寻找静电放电的敏感点。

３）　在敏感点以单次放电的方式，在选定点与 之间施加１０次单次放电，连续单次放电之间

的时间间隔不少于１ｓ。

４）　首选接触式放电，非绝缘漆（不属于绝缘材料）应使用接触放电头刺破漆膜放电。若被测

表面为绝缘材料则应采用空气放电。

５）　按性能判据Ｂ级验收。

７．９．３　电快速瞬变脉冲群抗扰度

７．９．３．１　要求

伺服装置按７．９．３．２规定的试验方法进行试验，试验中伺服装置具备的所有控制、显示等功能均应

正常。

按性能判据Ｂ级（见７．９．１）验收。

７．９．３．２　检验（试验）

试验方法如下：

ａ）　试验目的：确定伺服装置的快速瞬变脉冲群抗扰度性能。

ｂ）　试验方法：见ＧＢ／Ｔ２４１１１—２００９。

ｃ）　试验仪器及参数：快速瞬变脉冲群发生器，其输出波形应符合ＧＢ／Ｔ２４１１１—２００９的要求。

ｄ）　试验条件：

———电源端口／接口（交流／直流电源线、保护接地线、伺服电动机电源线）：２ｋＶ／５ｋＨｚ；

———控制与测量信号接口（电平、脉冲、模拟等信号线）：１ｋＶ／５ｋＨｚ；

———信号接口：１ｋＶ／５ｋＨｚ。

ｅ）　试验程序：

１）　驱动单元经初始检测后，将其放置于绝缘试验工作台上，按规定要求连接好导线，并通电

让其在空载条件下运行。

２）　交流电源线、直流电源线与保护接地线 ：伺服装置的保护接地线 应与参考接地板相

连。使用电源耦合网络，电源线长度不超过１ｍ。若超过１ｍ且又不能拆下时，则应把电

源线弯成直径４００ｍｍ的平坦环路，按１００ｍｍ的高度与参考地平面平行放置。

３）　对伺服装置各电源线分别进行测试。

４）　对三相电源上的各条线包括 线应分别施加干扰。试验时，在伺服装置的交流供电电源

端口施加电压峰值为２×（１±１０％）ｋＶ，单脉冲宽度为５０×（１±３０％）ｎｓ，脉冲上升时间

为５×（１±３０％）ｎｓ，脉冲重复频率为５×（１±２０％）ｋＨｚ的脉冲数，脉冲群持续时间为

１５×（１±２０％）ｍｓ，其间隔为３００×（１±２０％）ｍｓ，。每次为正极／负极性脉冲群干扰时间

各持续１ｍｉｎ。

５）　伺服电动机电源线：使用电容耦合夹，将脉冲群分别耦合到没有屏蔽层的伺服电动机单根

电源线上。每次为正极／负极性脉冲群干扰时间各持续１ｍｉｎ。
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６）　测量与控制信号线：使用电容耦合夹，注意调整耦合夹与伺服装置之间的信号线的长度应

符合ＧＢ／Ｔ２４１１１—２００９的规定。试验时，用耦合夹分别在伺服驱动装置的Ｉ／Ｏ信号、控

制、测量端（接）口电缆上施加电压峰值为１×（１±１０％）ｋＶ，单脉冲宽度为５０×（１±

３０％）ｎｓ，脉冲上生时间为５×（１±３０％）ｎｓ，脉冲重复频率为５×（１±２０％）ｋＨｚ的脉冲

数，脉冲群持续时间为５×（１±２０％）ｍｓ，其间隔为３００×（１±２０％）ｍｓ，每次为正极／负极

性脉冲群干扰时间各持续１ｍｉｎ。

７）　按性能判据Ｂ级验收。

７．９．４　浪涌（冲击）抗扰度

７．９．４．１　要求

伺服装置按７．９．４．２规定的试验方法进行试验，试验中伺服装置具备的所有控制、显示等功能均应

正常。

按性能判据Ｂ级（见７．９．１）验收。

注１：仅当在使用时该信号线的总长度允许超过３０ｍ时才需要进行该项测试。

注２：信号线如使用带屏蔽的电缆，则直接耦合到屏蔽层。耦合／去耦网络的影响会造成伺服装置正常功能不能实

现时，不作控制与测量信号接口的浪涌试验。

注３：信号接口的浪涌试验仅对高性能伺服装置适用。

７．９．４．２　检验（试验）

试验方法如下：

ａ）　试验目的：确定伺服装置的浪涌抗扰度性能。

ｂ）　试验方法：见ＧＢ／Ｔ２２８４０—２００８。

ｃ）　试验仪器及参数：浪涌发生器，其输出波形应符合ＧＢ／Ｔ２２８４０—２００８的要求。

ｄ）　试验条件：

———电源端口（交流电源线、保护接地线 ）：１ｋＶ（线线耦合），２ｋＶ（线地耦合）；

———控制与测量信号接口（电平、脉冲、模拟等信号线）：１ｋＶ（线地耦合）。

ｅ）　试验程序：

１）　驱动单元经初始检测后，将其放置于绝缘试验工作台上，按规定要求连接好导线，并通电

让其在空载条件下运行。

２）　对于交流电源端口的电源线：浪涌应施加在电压波形的０°、９０°和２７０°相角位置上。试验

电压施加方式为线线之间为１ｋＶ；线 之间为２ｋＶ；线中线之间为２ｋＶ。试验时应不

加外部浪涌保护器件和外部电源滤波器。电源耦合网络与被测系统之间的连线长度应不

超过２ｍ。

３）　试验时，在受试驱动单元的交流供电电源端口施加浪涌脉冲电压，该电压波形为快速上升

后缓慢下降，脉冲幅度为２×（１±１０％）ｋＶ，脉冲宽度为５０×（１±２０％）μｓ，上升时间为

１．２×（１±３０％）μｓ，脉冲重复率为１次／ｍｉｎ，极性为正极／负极，试验时正负各作５次。

４）　试验按从低到高分电压等级进行。例如对于２ｋＶ的试验要求，应按５００Ｖ、１ｋＶ、２ｋＶ

顺序逐级升压测试，每一级测试电压都应施加正极／负极性各５次。

５）　由于浪涌试验有可能损坏伺服装置，一般应放在各项试验的最后进行。

６）　按性能判据Ｂ级验收。
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７．９．５　电压暂降和短时中断抗扰度

７．９．５．１　要求

伺服装置按７．９．５．２规定的试验方法进行试验，试验中伺服装置具备的所有控制、显示等功能均应

正常。

性能判据按表２２的规定验收。

７．９．５．２　检验（试验）

试验方法如下：

ａ）　试验目的：确定伺服装置的交流电源电压暂降和短时中断抗扰度性能。

ｂ）　试验方法：见ＧＢ／Ｔ２２８４１—２００８。

ｃ）　试验仪器及参数：电压暂降和短时中断发生器，其输出波形应符合 ＧＢ／Ｔ２２８４１—２００８的

要求。

ｄ）　试验条件及性能判据：试验条件见表２２。

表２２　 电压暂降和短时中断试验等级

试验等级

％犝Ｔ

电压暂降、短时中断

％犝Ｔ

持续时间

ｍｓ
性能判据

０ １００ ３ Ａ

７０ ３０ ５００ Ａ

４０ ６０ ２００ Ｃ

　　注１：电压短时中断是电压幅值降为额定值的１００％，即试验等级犝Ｔ 为０的电压暂降（实际降了额定电压值

的１００％）。

注２：性能判据详见７．９．１。

　　ｅ）　试验程序：

１）　驱动单元经初始检测后，将其放置于绝缘试验工作台上，按规定要求连接好导线，并通电

让其在空载条件下运行。

２）　该试验应作用于所有外部交流电源输入端口。额定电压犝Ｔ 应为数控装置的额定交流电

源电压。

３）　试验时，电源电压应在规定的２％范围内，发生器的过零控制应有±１０％的准确度。

４）　试验等级０％犝Ｔ 相当于电压中断，试验时的初始相角应为任意。对三相电源系统，应分

别逐相电压中断测试和对三相电压同时中断测试。数控装置的电源线长度应为适合被测

数控装置的最短可能的线长。

５）　按表２１中规定的试验等级组合测试，其中等级４０％犝Ｔ 与７０％犝Ｔ 都为电压跌落试验，可

以任意选一种试验通过。每种试验等级组合应至少测试三次，并且每两次之间间隔应至

少为１０ｓ。

６）　按性能判据Ｃ级，当被试驱动单元出现关机、系统保护和故障后，允许在人工操作下按预

定起动程序重新启动。
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７．９．６　射频电磁场辐射抗扰度

７．９．６．１　要求

伺服装置运行时，在频率范围８０ＭＨｚ～１０００ＭＨｚ，场强１０Ｖ／ｍ，信号调幅８０％，幅度调制ＡＭ

（１ｋＨｚ）的条件下进行试验，试验中伺服装置的所有控制、显示等功能均应正常。

７．９．６．２　检验（试验）

试验方法如下：

ａ）　试验目的：确定伺服装置的射频电磁场辐射抗扰度性能。

ｂ）　试验方法：见ＧＢ／Ｔ１７６２６．３—２０１６。

ｃ）　试验仪器及参数：符合ＧＢ／Ｔ１７６２６．３—２０１６中第６章规定的设备、电波暗室。

ｄ）　试验条件：在电波暗室里进行。

ｅ）　试验程序：试验作用于驱动单元（或机箱）见ＧＢ／Ｔ１７６２６．３—２０１６。

注：本项试验仅适用于高性能型伺服装置。

７．９．７　射频场感应的传导骚扰抗扰度

７．９．７．１　要求

伺服装置运行时，在频率范围０．１５ＭＨｚ～８０ＭＨｚ，射频电压１０Ｖ，信号调幅８０％，幅度调制ＡＭ

（１ｋＨｚ）的条件下进行试验，试验中伺服装置的所有控制、显示等功能均应正常。

按性能判据Ａ级（见７．９．１）验收。

注１：本项试验仅适用于高性能型伺服装置。

注２：当使用的电源线或信号线总长度允许超过３ｍ时才进行测试。

７．９．７．２　检验（试验）

试验方法如下：

ａ）　试验目的：确定伺服装置的射频场感应的传导抗扰度性能。

ｂ）　试验方法：见ＧＢ／Ｔ１７６２６．６—２０１７。

ｃ）　试验仪器及参数：符合ＧＢ／Ｔ１７６２６．６—２０１７中第６章规定的设备与配置。

ｄ）　试验条件：频率范围０．１５ＭＨｚ～８０ＭＨｚ，射频电压１０Ｖ，信号调幅８０％，幅度调制 ＡＭ

（１ｋＨｚ）。

ｅ）　试验程序：试验作用于交流电源端口的电源线、控制与测量接口的信号线（见ＧＢ／Ｔ１７６２６．６—

２０１７）。

７．１０　噪声

７．１０．１　要求

伺服装置运行应平稳，无异常声音。伺服装置的空载噪声按ＧＢ／Ｔ１００６９．１—２００６中第５章的规

定进行测定，其Ａ计权声功率级噪声应≤７５ｄＢ（Ａ）。

７．１０．２　检验（试验）

伺服装置在额定转速下空载运行，按ＧＢ／Ｔ１００６９．１—２００６中第５章和有关规定的方法进行噪声
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测量，应符合７．１０．１的要求。

８　寿命

８．１　要求

伺服装置应能通过≥１０００ｈ的寿命试验，试验过程中，伺服装置应正常运行。

８．２　检验（试验）

将伺服装置中驱动单元置放在试验台上，将伺服电动机固定电机安装在试验支架上，并伺服电动机

按二分之一额定转速和二分之一额定功率进行寿命试验，伺服电动机试验参数见表２３。

伺服装置寿命试验应符合８．１的要求。

表２３　伺服电动机试验参数

机座号 安装位置 试验时间分配／ｈ

≤１３０ 向上、向下、水平 向上、向下各５００，水平５００

＞１３０ 水平 １０００

９　随行文件

９．１　要求

９．１．１　使用文件

伺服装置使用文件应至少包括指导用户操作、调整、维护、安装和贮运等的使用说明书（使用手册）。

使用文件应按ＧＢ／Ｔ２５６３６—２０１０中第６章和ＧＢ／Ｔ１９６７８．１—２０１８的有关规定进行编制，一般要

求如下：

ａ）　使用文件内容的表述要科学、合理、符合操作程序，易于用户快速理解掌握。

ｂ）　使用文件应在首页给出安全警告，在其他部分涉及安全的内容也应详细表述。

ｃ）　对于复杂的操作程序，使用文件应多采用图示、图表和操作程序图进行说明，以帮助用户顺利

掌握。

ｄ）　具有几种不同和独立功能的使用说明书，应介绍产品的基本功能和通常的功能，然后再介绍其

他方面的功能。

ｅ）　使用文件应尽可能设想用户可能遇到的问题。如产品在不同季节、地点、环境条件下可能遇到

的问题，并提供预防和解决的办法。

ｆ）　应使用简明的标题和标注，以帮助用户快速查到所需内容；计量单位应严格使用“中华人民共

和国法定计量单位”。

ｇ）　语句表述应只包含一个要求，或最多几个紧密相关的要求；最好使用主动语态，不用被动语态；

最好使用行为动词，不用抽象名词。

９．１．２　保证文件

应向用户提供质量保证并证明检验合格的伺服装置合格证明书（合格证）以及保修单等文件，当用
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户需要时还应提供伺服装置的质量检验报告。

合格证明书（合格证）中应注明伺服装置所执行的产品标准编号和标准名称。

９．１．３　包装文件

应向用户提供伺服装置的装箱单，内容包括：箱数、产品型号、名称、数量；随行附件的名称、型号、数

量；随行文件的名称、数量等。

９．２　检验（试验）

对随行文件的正确性、完整性及统一性进行视检，应符合９．１．１、９．１．２、９．１．３的要求。

１０　包装、贮运

１０．１　包装

１０．１．１　要求

伺服装置包装要求如下：

ａ）　包装箱：

———驱动单元包装应符合ＧＢ／Ｔ１３３８４—２００８的通用要求，包装箱应牢固可靠，如采用瓦楞纸

箱，其技术要求应符合ＧＢ／Ｔ６５４３、ＧＢ／Ｔ６５４４的规定。

———伺服电动机包装的设计、工艺及包装箱质量应符合ＪＢ／Ｔ８１６２的规定，包装箱及产品包装

应牢固、安全及可靠。

ｂ）　包装箱内主机、附件及随行技术文件：

在包装箱内，按装箱单清点装齐产品的主机、随行文件、随行附件、线缆，并摆放整齐可靠，同时

应进行除湿处理。

１０．１．２　检验（试验）

对包装进行视检，应符合１０．１．１的要求。

１０．２　贮运

１０．２．１　要求

伺服装置贮运要求如下：

ａ）　应通过设计、制造或采取适当的措施，保证产品能在－４０℃～７０℃范围内、湿度≤９５％（无冷

凝水）条件下贮存及运输。

ｂ）　驱动单元应放置在通风、干燥的库房内，周围应避免强磁场及有害气体等。驱动单元堆码层数

一般不应超过６箱（具体可根据其重量及体积适当增减）。

ｃ）　已包装好的伺服装置包装箱或包装盒在贮运过程中应小心轻放，避免碰撞和敲击，不应与酸碱

等腐蚀性物品在一起同运。

ｄ）　已包装好的伺服装置应能适应公路、铁路、航运、航空等运输方式，产品不应置于露天环境中进

行运输，注意防水、防雨雪、防尘和机械损伤。

１０．２．２　检验（试验）

视检，伺服装置贮运应符合１０．２．１的要求。
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１１　试验条件与检验规则

１１．１　试验条件

１１．１．１　正常试验大气条件

所有试验如无特殊规定，均应在下列气候环境条件下进行：

环境温度：１５℃～３５℃；

相对湿度：４５％～７５％；

大气压强：８６ｋＰａ～１０６ｋＰａ（海拔高度２０００ｍ以下）。

１１．１．２　仲裁试验的大气条件

如因气候条件对试验结果有争议时，则以下列条件的试验结果为裁定产品的依据：

环境温度：２０℃±１℃；

相对湿度：６３％～６７％；

大气压强：８６ｋＰａ～１０６ｋＰａ（海拔高度１０００ｍ以下）。

１１．１．３　基准的大气条件

作为计算依据的基准条件如下：

环境温度：２３℃±１℃；

相对湿度：４８％～５２％；

大气压强：１０１．３ｋＰａ（海拔高度１０００ｍ以下）。

１１．１．４　测量设备及仪器

试验测量时，所使用的测量设备及仪器应选择以下精度（准确度）：

ａ）　电气测量设备及仪表的准确度不应低于０．５级（兆欧表除外）；

ｂ）　三相功率表的准确度不应低于１．０级；

ｃ）　互感器的准确度不应低于０．２级；

ｄ）　数字式转速测量仪准确度不应低于０．１％±１个字；

ｅ）　频率测量仪的准确度不应低于０．１级；

ｆ）　转矩测量仪（含测功机和传感器）的准确度不应低于０．５级；

ｇ）　测力计的准确度不应低于１．０级；

ｈ）　温度计的误差在±１℃以内。

选择仪表时，应使测量值位于２０％～９５％仪表量程范围内。

在用两个瓦特表测量三相功率时，应使受测的电压及电流值分别不低于瓦特表的电压量程及电流

量程的２０％。

试验时，各仪表读数同时读取。

在测量三相电压或三相电流时，应取三相读数的平均值作为测量的实际值。

１１．２　检验规则

１１．２．１　检验分类

检验分为出厂检验和型式检验，其出厂检验项目和型式检验项目见表２４。
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１１．２．２　出厂检验规则

出厂检验规则如下：

ａ）　出厂检验可逐台进行或按抽样进行。抽样按ＧＢ／Ｔ２８２８．１—２０１２的“检验一次抽样方案”进

行，检验水平Ⅱ，接收质量限（ＡＱＬ值）为１．０或２．５（由制造厂根据用户使用需求确定）。

ｂ）　出厂检验时，交流伺服驱动装置／伺服单元／伺服电动机若有一项或一项以上不合格，则该交流

伺服装置／驱动单元／伺服电动机为不合格。

ｃ）　出厂检验应按本标准对检验结果作出评定。

ｄ）　检验合格后，检验部门应提交合格证明书，当用户需求时还应提交检验报告。

ｅ）　伺服装置在库房中存放一年时，应在出厂前重新进行出厂检验。

１１．２．３　型式检验规则

１１．２．３．１　型式检验

有以下情况之一时，一般应进行型式检验：

ａ）　新产品或老产品进行重大改进时的试制定型（或鉴定）完成时；

ｂ）　已定型产品，由于设计或制造过程中工艺及所用材料的变更等足以引起性能和参数变化时，应

根据上述变更可能产生的影响进行有关项目的试验；

ｃ）　产品长期停产后，恢复生产时；

ｄ）　当出厂检验结果与以前的型式结果发生较大偏差时；

ｅ）　产品正常生产时，每两年进行一次型式试验的定期抽试，此时伺服电动机盐雾、长霉试验项目

可不进行。

１１．２．３．２　样机数量

从能代表相应生产阶段的产品中抽取６台，其中４台作为试验样机，２台作为存放对比用。

１１．２．３．３　型式检验结果评定

型式检验时，如果有任何一项不符合要求，则取两倍于不合格数量的产品重复该试验。如果试验合

格，除第一次试验不合格的产品外，其余均认为符合要求。如不合格，则评定为型式检验不合格。

１１．２．３．４　同类型产品的型式检验

同时提交两种以上型号的同类型产品（如机座号相同的伺服电动机）进行型式检验时，每种型号均

提交４台样机，所有样机均应通过出厂检验，再选取４台具有代表性的不同型号伺服电动机进行其余项

目试验，样机型号选定后不准许更换。

如果任一台样机有任一项不符合要求，则取两倍于不合格数量的产品重复该试验。如果试验合格，

除第一次试验不合格的伺服电动机外，其余均认为符合标准。如不合格，则评定为型式检验不合格。

若型式检验合格，则认为同时提交的所有型号的产品均合格。

１１．３　检验顺序

检验顺序可根据本标准及具体工艺流程等因素综合确定。
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表２４　 检验项目表

序号 检验项目 要求

检验（试验） 检验（试验）分类

条款
伺服

电动机

伺服

单元

伺服驱

动装置

出厂

检验

型式检验

样机编号

１
贮存与运输

的耐干热、耐干冷
４．１．１．１ ４．１．１．２ √ √ √ × ３，４

２ 高温及低温运行 ４．１．２．１ ４．１．２．２ √
ａ

√ √ √ １，２，３，４

３ 温度变化运行 ４．１．３．１ ４．１．３．２ √ √ √ × １，２，３，４

４ 耐交变湿热 ４．１．４．１ ４．１．４．２ √ √ √ × １，２

５ 伺服电动机的抗长霉 ４．１．５．１ ４．１．５．２ √ √ √ × １，２

６ 伺服电动机的抗盐雾 ４．１．６．１ ４．１．６．２ √ √ √ × ３，４

７ 驱动单元的振动 ４．２．１．１．１ ４．２．１．１．２ — √ √ × ３，４

８ 伺服电动机的机械自振动 ４．２．１．２．１ ４．２．１．２．２ √ √ √ × １，２

９ 冲击 ４．２．２．１ ４．２．２．２ — √ √ × ３，４

１０ 自由跌落 ４．２．３．１ ４．２．３．２ — √ √ × １，２

１１ 工作电源条件范围 ４．３．１．１ ４．３．１．２ √ √ √ √ １，２，３，４

１２ 电压谐波 ４．３．２．１ ４．３．２．２ — √ √ × １，２

１３ 基本功能与选配功能 ５．１．１．１ ５．１．１．２ — √ √ √ １，２，３，４

１４ 保护功能 ５．１．２．１ ５．１．２．２ — √ √ √ １，２，３，４

１５ 监视（监控）功能 ５．１．３．１ ５．１．３．２ — √ √ √ １，２，３，４

１６ 接口与通信 ５．１．４．１ ５．１．４．２ — √ √ √ １，２，３，４

１７ 转速变化的时间响应 ５．１．５．１ ５．１．５．２ — √ √ × １，２，３，４

１８ 转矩变化的时间响应 ５．１．６．１ ５．１．６．２ — √ √ × １，２，３，４

１９ 频带宽度 ５．１．７．１ ５．１．７．２ — √ √ × １，２，３，４

２０ 惯量适应范围 ５．１．８．１ ５．１．８．２ — √ √ × １，２，３，４

２１ 静态刚度 ５．１．９．１ ５．１．９．２ √ √ √ × １，２，３，４

２２ 额定输出容量及效率 ５．１．１０．１ ５．１．１０．２ — √ √ × １，２，３，４

２３ 转速变化率 ５．１．１１．１ ５．１．１１．２ — √ √ × １，２，３，４

２４ 调速范围 ５．１．１２．１ ５．１．１２．２ — √ √ × １，２，３，４

２５ 稳速精度 ５．１．１３．１ ５．１．１３．２ — √ √ × １，２，３，４

２６ 转子转动惯量 ５．２．１．１ ５．２．１．２ — √ √ × １，２，３，４

２７ 工作区 ５．２．２．１ ５．２．２．２ — √ √ × １，２，３，４

２８ 额定转速和最高转速 ５．２．３．１ ５．２．３．２ — √ √ √ １，２，３，４

２９ 额定转矩和最大转矩 ５．２．４．１ ５．２．４．２ √ √ √ √ １，２，３，４
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表２４（续）

序号 检验项目 要求

检验（试验） 检验（试验）分类

条款
伺服

电动机

伺服

单元

伺服驱

动装置

出厂

检验

型式检验

样机编号

３０ 反电动势常数 ５．２．５．１ ５．２．５．２ √ √ √ × １，２，３，４

３１ 定子电阻和定子电感 ５．２．６．１ ５．２．６．２ √ √ √ × １，２，３，４

３２ 转矩波动率 ５．２．７．１ ５．２．７．２ √ √ √ × １，２，３，４

３３ 温升 ５．２．８．１ ５．２．８．２ √ √ √ × １，２，３，４

３４ 标志（标识） ６．１．１ ６．１．２ √ √ √ √ １，２，３，４

３５ 外观及结构 ６．２．１ ６．２．２ √ √ √ √ １，２，３，４

３６ 元器件质量 ６．３．１ ６．３．２ √ √ √ √ １，２，３，４

３７ 导线连接 ６．４．１ ６．４．２ √ √ √ √ １，２，３，４

３８ 机械结构 ６．５．１ ６．５．２ √ √ √ × １，２，３，４

３９
伺服电动机基本

外形及安装尺寸
６．６．１ ６．６．２ √ — √ √ １，２，３，４

４０ 伺服电动机的轴向间隙 ６．７．１ ６．７．２ √ — √ √ １，２，３，４

４１
伺服电动机

的轴伸径向圆跳动
６．８．１ ６．８．２ √ — √ √ １，２，３，４

４２
安装配合端面对伺服

电动机轴线的端面全跳动
６．９．１ ６．９．２ √ — √ √ １，２，３，４

４３
凸缘止口对伺服

电动机轴线的径向圆跳动
６．１０．１ ６．１０．２ √ — √ √ １，２，３，４

４４ 外壳防护 ７．１．１ ７．１．２ √ √ √ √ １，２，３，４

４５ 电击防护 ７．２．１ ７．２．２ √ √ √ √ １，２，３，４

４６ 保护联结 ７．３．１ ７．３．２ √ √ √ √ １，２，３，４

４７ 绝缘电阻 ７．４．１ ７．４．２ √ √ √ √ １，２，３，４

４８ 耐电压 ７．５．１ ７．５．２ √ √ √ √ １，２，３，４

４９ 泄漏电流 ７．６．１ ７．６．２ √ √ √ √ １，２，３，４

５０
防火保护及

非金属材料的阻燃性
７．７．１ ７．７．２ √ √ √ √ １，２，３，４

５１ 电磁发射干扰 ７．８．１ ７．８．２ √ √ √ × １，２，３，４

５２ 静电放电抗扰度 ７．９．２．１ ７．９．２．２ √ √ √
ｂ × １，２，３，４

５３ 电快速瞬变脉冲群抗扰度 ７．９．３．１ ７．９．３２ √ √ √ × １，２，３，４

５４ 浪涌（冲击）抗扰度 ７．９．４．１ ７．９．４．２ √ √ √ × １，２，３，４

５５
电压暂降

和短时中断抗扰度
７．９．５．１ ７．９．５．２ √ √ √ × １，２，３，４

５６ 射频电磁场辐射抗扰度 ７．９．６．１ ７．９．６．２ — √ √
ｃ × １，２，３，４

９４
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表２４（续）

序号 检验项目 要求

检验（试验） 检验（试验）分类

条款
伺服

电动机

伺服

单元

伺服驱

动装置

出厂

检验

型式检验

样机编号

５７
射频场感应的

传导骚扰抗扰度
７．９．７．１ ７．９．７．２ √ √ √ × １，２，３，４

５８ 噪声 ７．１０．１ ７．１０．２ √ — √ × ３，４

５９ 寿命 ８．１ ８．２ — — √ × １，２

６０ 使用文件 ９．１．１ ９．２ √ √ √ √ １，２，３，４

６１ 保证文件 ９．１．２ ９．２ √ √ √ √ １，２，３，４

６２ 包装文件 ９．１．３ ９．２ √ √ √ √ １，２，３，４

６３ 包装 １０．１．１ １０．１．２ √ √ √ √ １，２，３，４

６４ 贮运 １０．２．１ １０．２．２ √ √ √ √ １，２，３，４

　　注：“√”检验的项目，“×”不检验的项目，“—”该项目不适用。

　　
ａ 考虑到当规格较大伺服电动机的试验条件限制，可不进行该项试验。

ｂ 仅在定型产品型式试验适用本项试验。

ｃ 仅高性能型伺服装置适用本项试验。

１２　质量保证期与用户服务

质量保证期指伺服装置除正常库存外，为用户正常使用而承担的责任期限。

质量保证的相关内容应写入伺服装置使用文件或其他易于识别的随行文件上。

在用户符合产品运输、贮存、安装、调试、维修及遵守使用规程的条件下，自发货之日起（以发货凭证

为椐）一年内为质量保证期。凡伺服装置因制造质量不良而发生损坏或不能正常使用时，制造厂（或经

销商）应负责为用户包修、包换、包退。

当用户有需求时，应及时提供技术服务。

０５
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