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Servo Drive with Optimum Braking
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B4: i %SG IREA ELNTHR T T TDE I 2 L—a > HiR

Motor Torque (reference, actual)

B
=3
v :
o i |7 Reference
L : ; : “|— Actual
Part Speed, Scaled Motor Speed
@ : : :
£ 0.2+
5 :
3 — Part
& 0.0 v : v — Motort
Part Position (reference, actual, limit)
_.0.08 ; ; ;
£ 0.06 : : T D
é 0.041 — Reference
goozy T Ada
o g : : : o |— Limi
0.0 0.1 0.2 0.3 0.4 0.5 0.6

Time (s)

L

[1] H. Biihler, Réglage de systemes d’¢électronique de puissance, vol 1: Théorie, Presses Polytechniques

et universitaires romandes, Lausanne, 1997.

[2] H. Biihler, Réglage de systémes d’¢lectronique de puissance, vol 2: Théorie, Presses Polytechniques

et universitaires romandes, Lausanne, 1997.

4 www.plexim.com



AT B
PLECS 4.3.1 W

DIEX| m Plexim\DE$& 7 i%:

& +41 44 53351 00 Phone
+41 44 5335101 Fax
4 Plexim GmbH Mail

Technoparkstrasse 1
8005 Zurich

Switzerland
@ info@plexim.com Email
http://www.plexim.com Web

l {Eb co KEISOKU =NGINEERING >YSTEM

ARty ) N2/ SN - S g i,
https://kesco.co.jp

PLECS Demo Model
© 2002-2023 by Plexim GmbH

TORZaTIVTREHMENTVSY 7 b7 7PLECSIE, T4t 2 AZHNT I DT
ENTVET VT2 TE . TV AERORMEDO FTOAEHFIFaAE—TE
%9, Plexim GmbHOZFRTOHMICKAFEZ LIS, 2O a7 )LDWHESETE,
WhEBIERTEIC—F/3EMTZT LI TEET A,

PLECS!ZPlexim GmbHMD & &4 94, MATLAB, Simulink. 38X U'Simulink Coder(Z:.
The MathWorks, Inc. DB & FHE TS, ZDOMDOEFHFIZ T TV REIE. FNETho
BRCEADLi V=5 & LA



	1 概要 
	2. モデル 
	2.1 電源回路 
	2.2 機械 
	2.3 制

	3. シミュレーション 

