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成果摘要： 

该项目以机器人关节直接传动式开关磁阻伺服电动机系统为研究对象，进行了其输出转矩非线性耦合脉动机理及消脉动

控制策略研究和无位置传感器转子位置跟踪定位控制研究，建立了系统仿真模型，设计和开发出了其相应的设计与仿真

软件包，进行了系统仿真研究，完成了直接传动式开关磁阻伺服电动机系统样机设计、调试及试验。分别提出了一种直

接传动式开关磁阻伺服电动机系统无位置传感器转子位置跟踪定位控制的控制策略及其实施方案，基于模糊逻辑算法的

固定角变电流斩波输出转矩消脉动控制策略及其实施方案。为解决开关磁阻伺服电动机输出转矩脉动问题和实现无位置

传感器转子位置跟踪定位控制，提供了有效的理论和方法。 
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