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摘要 为了有效和快速地实现直线型超声电机的设计，提出了一种基于响应面法的直线超声电机优化设计方法并

应用于蝶形直线型超声电机。响应面法是一种试验设计与数理统计相结合的优化方法。首先，利用有限元法建立定

子的参数化模型并选定设计变量；其次，利用试验设计方法在变量空间里选取样本点，对各个样本点所对应的结构

利用ＡＰＤＬ建立有限元模型并进行模态分析和谐响应分析，得到对应各样本点的响应值，利用这些样本点和响应

值建立定子响应面近似模型；最后，利用单纯形法找到最佳的设计方案。优化结果显示，蝶形直线超声电机的多方

面设计要求都得以实现。

关键词 超声电机；直线；优化设计；响应面法

中图分类号 ＴＭ３５；ＴＨ７

引 言

对于超声电机而言，定子完成了电能到机械能

的转换，其动态特性对于整个电机的性能至关重要。

超声电机的优化问题必须有一个动力学模型作为基

础。目前，超声电机振子的动力学模型的建模方法主

要有解析法［１３］
、等效电路法

［４５］
、半解析数值法

［６７］

以及数值法（有限元法）
［８］等。解析法理论性强，但所

能解决的问题一般是比较规整的、理想的，往往与实

际情况有所不同。实际问题经过简化，必然会产生误

差；因此，解析法一般只作为理论上的定性分析。等

效电路法能较好地反映复合定子机电能量转换的非

线性特性，具有简单方便的特点。利用该法可弥补解

析法中压电体线性本构方程的不足，但其主要还是

侧重于压电陶瓷的电学特性的分析。同时，等效电路

中主要等效元件（机械支路部分）的确定依赖于实验

测定，无法实现参数分析和优化设计。电路参数的确

定为后验性，仅适用于原理性分析，尚不能用于计

算。半解析数值法既利用了解析法的思路，便于理

论分析，又部分地使用数值法对分析过程中的某些

参数进行计算，保证了计算精度，适合解决比较规整

的问题。在这４种建模方法中，基于有限元方法的数

值法对结构的适用性比较强，求解精度较高，是一种

工程上常用的方法；因此，笔者采用有限元法建立定

子的结构动力学模型。对驻波型直线超声电机定子

而言，因其结构形状和工作原理的多样性，其分析模

型有很大的差异，且在分析建模时，要考虑多种因素

及这些因素对电机性能的影响，这就给定子的优化

设计带来了一定的难度。目前很多定子优化设计工

作中，主要采用参数研究方法，其特点是仅仅变化所

研究结构的单一参数来确定其对定子的影响。这种

方法在探索定子的设计空间方面存在局限性。源于

统计分析的响应面法（ｒｅｓｐｏｎｓｅｓｕｒｆａｃｅｍｅｔｈｏｄｏｌｏ

ｇｙ，简称ＲＳＭ）
［９１０］
，可以综合考虑多种因素，给出有

效的实验方案，拓宽了设计空间。响应面法在优化思

想上和ＡＮＳＹＳ软件优化设计模块的优化设计方法

（零阶方法）的思路是一致的，但ＲＳＭ 方法更加开

放，设计者可以根据自己的需求进行实验设计（ｄｅ

ｓｉｇｎｏｆｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔ，简称ＤＯＥ）和响应面拟合方法的

选择。同时，ＲＳＭ 计算量相比ＡＮＳＹＳ优化模块大

大降低，可以扩大设计域，使设计者更加方便地根据

应用需求进行设计。笔者以一种蝶形直线超声电机

为例，提出了一种基于ＲＳＭ的直线超声电机优化设

计方法。

 电机定子操作原理及优化策略

蝶形直线超声电机的基本结构如图１所示。该

电机定子左右对称，８片沿厚度方向极化的压电陶
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瓷片通过螺栓夹持在前端盖和后端盖之间。固定件

布置在压电陶瓷片中间，用于把整个定子固定在滑

座上。两片压电陶瓷元件为一组，按相反的极化方向

固定在一起，并以青铜箔作为电极夹在每一组压电

陶瓷间作为电极。为提高耐磨性，在前端盖驱动点处

粘贴有摩擦球，动子表面粘贴着摩擦条。通过施加在

固定件上的预压力使得定子驱动足和动子紧紧接触

在一起。

图１ 蝶形直线超声电机结构图

该型电机定子所利用的模态为对称模态和反对

称模态，如图２所示。左右两个压电振子（称左翅和

右翅）同时做同相的伸缩运动，在定子两驱动端（称

为驱动足）形成与水平方向有一定夹角的对称振动，

称之为对称模态爠ｓ，如图２（ａ）所示；左右两腿同时

做反相的伸缩运动，在定子两驱动足上形成与垂直

方向有一定夹角的反对称振动，称之为反对称模态

爠ａ，如图２（ｂ）所示。压电陶瓷片布置在左、右翅纵向

振动的节面附近。在爠ｓ中，由于定子的对称振动，固

定件上的振幅很小。在爠ａ中，由于定子反对称振动，

固定件的局部二阶弯曲模态被激励出来，其３个节

点位于１，２，３处。为减少定子的夹持和预压力对定

子工作模态的影响，把固定件的１，３节点作为定子

的夹持点。当定子左右两边的ＰＺＴ元件上同时施加

两相特定的交变电压信号时，由于ＰＺＴ元件的逆压

电效应，可激发定子工作所需的模态，在两个驱动足

端面质点上形成椭圆运动轨迹。在一定预压力作用

下，两个驱动足交替驱动动子产生直线运动。切换交

变电压的相位，可改变定子驱动足椭圆运动的方向，

从而改变动子运动的方向。

图２ 定子的工作模态

由蝶形直线超声电机定子的工作原理可知，该

电机定子利用两个异形模态作为工作模态，其优化

的第一要务就是要尽量减小两个异形模态的频率

差，使得在同一驱动频率的驱动下这两个工作模态

都被有效地激发出来。但同时，超声电机要能正常工

作，在定子的动力学特性上不仅要求定子的两相工

作模态频率差足够小，还要求定子驱动足端面的位

移振幅足够大，而用于定子支撑的支撑板的位移振

幅足够小。显然，这些要求都是电机定子设计需要满

足的目标。笔者借助试验设计方法和响应面近似模型

技术来实现蝶形直线超声电机定子的优化设计，其基

本思想是选取合适的定子结构参数作为设计变量，利

用试验设计方法在变量空间里选取样本点，并对各个

样本点所对应的结构利用ＡＰＤＬ（ＡＮＳＹＳｐａｒａｍｅｔ

ｒｉｃｄｅｓｉｇｎｌａｎｇｕａｇｅ）建立有限元模型并进行模态分

析和谐响应分析，得到对应各样本点的响应（包括两

相工作模态频率差、驱动足振幅和夹持点振幅等），利

用这些样本点和响应值建立定子响应面近似模型，再

以优化算法进行寻优，其流程如图３所示。

图３ 定子优化设计流程图

 电机定子数值建模

图４为蝶形电机定子的简化结构及其相应的结

构参数，共１４个，其初值见表１。为了在驱动足上获

得较大的振幅，定子整体采用了不同的弹性体材料。

定子后端盖部分采用了密度相对较大的磷青铜材

料，密度为８５００ｋｇ燉ｍ
３
，弹性模量为９２ＧＰａ，泊松比
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为０３３；前端盖采用了密度相对较小的硬铝材料，密

度为 ３０００ｋｇ燉ｍ
３
，弹性模量为 ７０ＧＰａ，泊松比为

０３；固定件采用不锈钢材料，密度为７９００ｋｇ燉ｍ
３
，

弹性模量为１９８ＧＰａ，泊松比为０２４。压电陶瓷材料

采用ＰＺＴ８，密度为７５００ｋｇ燉ｍ
３
，其压电应变矩阵┯、

刚度矩阵┭
Ｅ和介电常数矩阵熦

ｓ分别为

┯＝

０ ０ － ４１
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０ ０ １４１

０ １０５ ０

１０５ ０ ０

熿

燀

燄

燅０ ０ ０

（Ｃ燈ｍ
－３
）

┭
Ｅ
＝

１３２ ７１ ７３ ０ ０ ０

７１ １３２ ７３ ０ ０ ０

７３ ７３ １１５ ０ ０ ０

３０ ０ ０

２６ ０

熿

燀

燄

燅２６

× １０
１０
（Ｎ燈ｍ

－２
）

熦
ｓ
＝

７１２× １０
－９

７１２× １０
－９

５８４× １０

熿

燀

燄

燅－９
（Ｆ燈ｍ

－１
）

图４ 蝶形电机定子结构及其参数

根据表１所示的结构初值，建立了定子的有限

元模型，如图５所示。定子上金属弹性体结构部分采

用三维八节点六面体ｓｏｌｉｄ４５单元，压电陶瓷部分则

采用三维八节点六面体压电耦合体ｓｏｌｉｄ５单元，将

定子结构离散成１１２４８个体单元，共１４２０２个节点，

边界为自由边界。

表 定子主要设计参数 ｍｍ

参数 爮１ 爮２爮３ 爮４ 爮５ 爮６ 爮７ 爮８ 爮９爮１０爮１１爮１２爮１３爮１４

初始值 １１５２ ５ １８７５１００８３ ３ ２３９０°２ ８ １４

图５ 蝶形电机定子有限元模型

为了便于优化过程中的模态辨识，选取如图６所

示黑框内的节点的在牨爭牪面内的位移构成定子的对

称振动模态参考振型和反对称振动模态的参考振型。

图６ 提取振型时所选定的节点

 优化设计

 优化目标

由定子优化设计思路可知，为了获得较高的电

机输出性能和机电转换效率，定子的优化设计应满

足以下几个方面的设计需求。

１）两相工作模态频率差足够小。对于利用两个

异形模态作为工作模态，其优化的第一要务就是要

尽量减小两个异形模态的频率差，使得在同一驱动

频率的驱动下这两个工作模态都被有效地激发出

来。由此，这一设计要求的数学模型可以表示为

爲１（牨）＝ 燏牊ａ－ 牊ｓ燏ｍｉｎ （１）

其中：牊ｓ为对称模态频率；牊ａ为反对称模态频率。

２）干扰模态。干扰模态的存在会在定子驱动足

上引起不需要的振动位移，从而导致电机的输出性

能下降。为了避免模态干扰问题，要求电机的工作模

态与临近模态的频率差尽可能大。因为电机定子利

用两个模态作为工作模态，故选择两个工作模态中

与其相邻的干扰模态中频率差较小的作为优化的目

标之一，可以表示为

爲２（牨）＝

燏牊ａ－ 牊ｄｉｓｔｂ１燏ｍａｘ

（燏牊ａ－ 牊ｄｉｓｔｂ１燏＜ 燏牊ｓ－ 牊ｄｉｓｔｂ２燏）

燏牊ｓ－ 牊ｄｉｓｔｂ２燏ｍａｘ

（燏牊ｓ－ 牊ｄｉｓｔｂ２燏≤ 燏牊ａ－ 牊ｄｉｓｔｂ１

烅

烄

烆 燏）

（２）

其中：牊ｄｉｓｔｂ１，牊ｄｉｓｔｂ２为干扰模态频率。

３）定子驱动足端面振幅。定子驱动足端面振幅

对电机的驱动力和运动速度起着非常关键的作用，

其输出力随着定子驱动足端面法向振幅的增大而增

大，输出速度随着驱动足端面切向振幅的增大而增

大。因为定子主要是利用牨爭牪平面内的振动，其在牫

向上的振动是不需要的，此方向的振动将会大大降
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低电机的运行效率，并对电机摩擦接触界面带来一

定的损伤。笔者把定子驱动足端面的振幅也作为一

个优化目标，可以表示为

爲３（牨）＝ 爺牪ｍａｘ

爲４（牨）＝ 爺牨ｍａｘ

爲５（牨）＝ 爺牫

烅

烄

烆 ｍｉｎ

（３）

４）压电陶瓷的安放位置及定子夹持位置。对于

采用压电复合结构的超声电机而言，整个定子的机

电转化效率与压电陶瓷的安放位置有着很大的关

系。将压电陶瓷安放在定子应变最大处可以获得较

大的力系数，从而提高电机的机电转换效率。对于笔

者研究的蝶形电机定子，利用两组螺纹压紧方式的

压电陶瓷来激发定子的工作模态，在定子左右两翅

的应变最大处安装压电陶瓷。同时此处也是定子左

右两翅沿电场方向振动的节面所在处，故把定子固

定件也安放在这里。此处的振动位移作为一个优化

目标，可以表示为

爲６（牨）＝ 爺
Ｎｏｄｅ
牪 ｍｉｎ （４）

由此可知，蝶形电机定子的优化设计属于多目

标优化设计，在此采用“统一目标函数”法。在对总的

目标函数进行极小化的过程中，为了使各个分目标

函数能均匀一致地趋向各自的最优值，采用“转化设

计指标法”。首先，将各项设计指标都转化为统一的

无量纲值，并且将量级限定于［０，１］区域内，使目标

规格化；然后，再根据各个子目标的重要性分别给予

加权因子，各个分目标函数的线性组合就构成了“统

一目标函数”。由前述可知，定子共有６个优化子目

标，采用加权目标函数法转化为单目标优化问题，以

各个目标函数加权之和作为最后的目标函数

爡ｏｂｊ＝ ｍｉｎ∑
６

牏＝１

牅牏爡牏 （５）

其中：爡１＝燏爲１（牨）燏；爡２＝燏１燉爲２（牨）燏；爡３＝燏１燉爲３（牨）燏；

爡４＝燏１燉爲４（牨）燏；爡５＝燏爲５（牨）燏；爡６＝燏爲６（牨）燏；牅牏（牏＝

１，２，…，６）为各子目标的加权系数；爡牏（牏＝１，２，…，

６）为各子目标函数。

爡１是以定子两相工作模态频率差值为优化子

目标函数；爡２是选择两个工作模态中与其相邻的干

扰模态中频率差较小值的倒数作为优化的子目标函

数；爡３，爡４分别是以定子驱动足端面节点幅值爺牪和

爺牨的倒数作为考核驱动足端面节点位移振幅大小

的优化子目标函数；爡５是以定子驱动足端面节点幅

值爺牫作为考察定子驱动效率的优化子目标函数；爡６

是以定子压电陶瓷的安放位置及定子夹持位置的幅

值爺
Ｎｏｄｅ
牪 作为考核定子夹持位置位移振幅大小及定

子振动有效激发的优化子目标函数。显然，这６个子

目标函数越小越好，在优化设计中，则是求解它们的

极小值。在优化开始前，爡１～爡６的值均进行［０，１］规

格化处理。

 优化目标响应面函数的确立

选择爮１，爮４，爮５，爮８这４个参数作为设计变量，

则实验设计变量为

╂＝ 牨１ 牨２ 牨３ 牨［ ］４
Ｔ
＝ 爮１ 爮４ 爮５ 爮［ ］８

Ｔ

（６）

采用拉丁超立方实验设计，进行四因素设计，初

始值为［１１５，１８，７５，３］，各个设计变量的取值范

围为

╂＝ ［１０５，１７，６５，２５］

╂＝ ［１２５，１９，８５，３５］ （７）

通过多学科优化设计软件ｉｓｉｇｈｔ进行拉丁超立

方实验设计，共得到３０组实验样本点。通过有限元

分析得到这３０组实验样本点所对应的响应值，如表

２所示。根据式（５）对定子响应值进行处理，规格化

后的全部数据如表３所示。

表 拉丁超立方实验设计方案样本点及其响应值

样本号
牨１燉ｍｍ

（爮１）

牨２燉ｍｍ

（爮４）

牨３燉ｍｍ

（爮５）

牨４燉ｍｍ

（爮８）

爲１（牨）燉

Ｈｚ

爲２（牨）燉

Ｈｚ

爲３（牨）燉

μｍ

爲４（牨）燉

μｍ

爲５（牨）燉

μｍ

爲６（牨）燉

μｍ

１ １０５００ １８５８６ ７１２１ ２７７６ ５５５３０ ８７８８０ １２１７０ ２６２００ ００６３６２ ０５２６１０

２ １０５６９ １８０３４ ６５６９ ２８４５ ２６５２．００ ８５７８０ ０２８０５ ０６１６３ ００１４７８ ０１１１７０

３ １０６３８ １７１３８ ６９１４ ２９４８ ２９１０．００ １０７６．００ ０２６７４ ０６４３５ ００１４５５ ０１０１１０

４ １０７０７ １８５１７ ８１５５ ３０５２ １６８７．００ １７５２．００ ０４９２５ １０３９０ ００１６７９ ０１８３００

５ １０７７６ １７６２１ ７６７２ ３３２８ ８９７８０ １３４５．００ ０８０５８ １９８８０ ００４１０９ ０３２５３０

６ １０８４５ １７２７６ ７１９０ ２９８３ ２２７０．００ １１４３．００ ０３４３３ ０８３１９ ００１７７２ ０１２８４０

７ １０９１４ １８１０３ ７６０３ ２８１０ ２４１４０ １０４３．００ １９２３０ ４５１３０ ００９９２９ ０８１５２０

８ １０９８３ １７５５２ ７３２８ ２５６９ １４８１．００ ７９５２０ ０５０９０ １２２３０ ００２５９８ ０１９８６０

９ １１０５２ １８２４１ ７７４１ ２９１４ ８８０８ １０１２．００ ２５４５０ ５６４９０ ００９４２７ ０８８７１０

１０ １１１２１ １７６９０ ７４６６ ３１５５ １４０２．００ １２４２．００ ０５４４６ １３０４０ ００２７３６ ０２０２６０

１１ １１１９０ １７４８３ ７８１０ ２６０３ ５１８２０ ６３８３０ １２２１０ ３０７５０ ００６４４３ ０５１６９０

１２ １１２５９ １９．０００ ７９４８ ３１９０ １２３６．００ ７０６７ ０６５７１ １３６７０ ００２１６６ ０２２２１０

６８８ 振 动、测 试 与 诊 断 第３２卷



续表

样本号
牨１燉ｍｍ

（爮１）

牨２燉ｍｍ

（爮４）

牨３燉ｍｍ

（爮５）

牨４燉ｍｍ

（爮８）

爲１（牨）燉

Ｈｚ

爲２（牨）燉

Ｈｚ

爲３（牨）燉

μｍ

爲４（牨）燉

μｍ

爲５（牨）燉

μｍ

爲６（牨）燉

μｍ

１３ １１３２８ １７４１４ ６６３８ ２５３４ ３２９０．００ ６６６８０ ０２３６０ ０５２５１ ００１２２５ ００７７５１

１４ １１３９７ １７８２８ ７０５２ ３２５９ ２４４６．００ １２７８．００ ０３２２５ ０７３２５ ００１５２０ ０１０８２０

１５ １１４６６ １８８６２ ８０１７ ３４３１ ８７８１０ ５４３５０ ０９３０５ １９６１０ ００２９００ ０２８８８０

１６ １１５３４ １８７２４ ６５００ ３２２４ ２６８９．００ ９７５９０ ０２８５４ ０５４２２ ００１２２１ ００９５１７

１７ １１６０３ １７８９７ ６９８３ ３３６２ ２６９５．００ １１８６．００ ０２９５３ ０６５８６ ００１３６９ ００９４３２

１８ １１６７２ １８３１０ ６７７６ ２７４１ ２３４９．００ ７８３．００ ０３２７２ ０６８０４ ００１４９４ ０１０７５０

１９ １１７４１ １７２０７ ８３６２ ２８７９ ２００９ ３８１６０ ２８０６０ ６５０３０ ０１０８８０ ０８８７１０

２０ １１８１０ １８３７９ ７５３４ ３２９３ ９９９２０ １１６６．００ ０７５１７ １７０６０ ００３４３３ ０２５３５０

２１ １１８７９ １８６５５ ８０８６ ２７０７ １０１９．００ １８５１．００ ０８１０６ １７１４０ ００２６２４ ０２３９３０

２２ １１９４８ １８１７２ ８２９３ ３５００ ３７４５０ ７５１３０ １３２８０ ４２９４０ ００５９３４ ０５０８３０

２３ １２０１７ １７７５９ ８５００ ２６７２ ８５１８０ ６７３８ １０３７０ ２２３７０ ００３３１９ ０２６４６０

２４ １２０８６ １７９６６ ７３９７ ３３９７ １９５７．００ １０５８．００ ０４０７０ ０９３３９ ００１８４１ ０１２２７０

２５ １２１５５ １８９３１ ６８４５ ３１２１ １９９２．００ ９７１１０ ０３８９９ ０７５２８ ００１６３８ ０１１９８０

２６ １２２２４ １７０６９ ８４３１ ３４６６ ５８６４０ ６３３８０ １０８６０ ２８６２０ ００４９２１ ０３７７５０

２７ １２２９３ １７３４５ ７２５９ ３０１７ ２７３９．００ ３３１５０ ０２９８６ ０６９０２ ００１３４５ ００８２７３

２８ １２３６２ １７．０００ ７８７９ ２６３８ １５２９．００ ２４１７．００ ０５１４９ １２５４０ ００２３８５ ０１５６６０

２９ １２４３１ １８４４８ ６７０７ ２５００ ２５１３．００ １１０２．００ ０３０７５ ０５９７２ ００１２９６ ００８６７６

３０ １２５００ １８７９３ ８２２４ ３０８６ ７９５９０ ２０９５．００ １０５５０ ２２４６０ ００３２０６ ０２６３５０

表 拉丁超立方设计方案及其子目标函数规格化数据

样本号 牨
０
１ 牨

０
２ 牨

０
３ 牨

０
４ 爡１ 爡２ 爡３ 爡４ 爡５ 爡６

１ －１．０００ ０５８６ －０３７９ －０４４８ ０１６３６８０ ００５０１９５ ０１１９９００ ０１３０１８０ ０５３２２５０ ０５５４１００

２ －０９３１ ００３４ －０９３１ －０３１０ ０８０４８９０ ００５２１２５ ０８２６７９０ ０８３９０２０ ００２６６０７ ００４２２３１

３ －０８６２ －０８６２ －０５８６ －０１０４ ０８８３７９０ ００３５７４０ ０８７１７９０ ０７９９８４０ ００２４２２６ ００２９１３８

４ －０７９３ ０５１７ ０６５５ ０１０４ ０５０９７７０ ００１０８８５ ０４３１３６０ ０４６１９４０ ００４７４１７ ０１３０３００

５ －０７２４ －０３７９ ０１７２ ０６５６ ０２６８４２０ ００２２８５６ ０２２７９４０ ０１９９５００ ０２９９０００ ０３０６０７０

６ －０６５５ －０７２４ －０３１０ －００３４ ０６８８０６０ ００３１９６４ ０６５８７４０ ０５９８８１０ ００５７０４５ ００６２８５９

７ －０５８６ ０１０３ ０１０３ －０３８０ ００６７６８１ ００３７７７８ ００４２１６６ ００３８７３３ ０９０１５４０ ０９１１１９０

８ －０５１７ －０４４８ －０１７２ －０８６２ ０４４６７７０ ００５８４８６ ０４１４４００ ０３７９２３０ ０１４２５６０ ０１４９５７０

９ －０４４８ ０２４１ ０２４１ －０１７２ ００２０７９３ ００３９８１３ ０００９４１７ ００１３２７９ ０８４９５７０ １．００００００

１０ －０３７９ －０３１０ －００３４ ０３１０ ０４２２６１０ ００２７１３０ ０３８１３１０ ０３５０２２０ ０１５６８５０ ０１５４５１０

１１ －０３１０ －０５１７ ０３１０ －０７９４ ０１５２３３０ ００７９９１２ ０１１９２００ ００９７９２４ ０５４０６４０ ０５４２７３０

１２ －０２４１ １．０００ ０４４８ ０３８０ ０３７１８５０ ０９５２１１０ ０３００３１０ ０３３００３０ ００９７８３６ ０１７８６００

１３ －０１７２ －０５８６ －０８６２ －０９３２ １．００００００ ００７５２７１ １．００００００ １．００００００ ００００４１４ ０．００００００

１４ －０１０３ －０１７２ －０４４８ ０５１８ ０７４１８９０ ００２５５５８ ０７０７１５０ ０６９１９９０ ００３０９５６ ００３７９０８

１５ －００３４ ０８６２ ０５１７ ０８６２ ０２６２４００ ００９８８５２ ０１８５０９０ ０２０３４５０ ０１７３８３０ ０２６０９８０

１６ ００３４ ０７２４ －１．０００ ０４４８ ０８１６２００ ００４２３４７ ０８１１０１０ ０９６５６９０ ０．００００００ ００２１８１４

１７ ０１０３ －０１０３ －０５１７ ０７２４ ０８１８０４０ ００２９７６５ ０７８０７５０ ０７７９４９０ ００１５３２２ ００２０７６４

１８ ０１７２ ０３１０ －０７２４ －０５１８ ０７１２２２０ ００５９８４４ ０６９５６８０ ０７５１７００ ００２８２６４ ００３７０４３

１９ ０２４１ －０７９３ ０８６２ －０２４２ ０．００００００ ０１５２９６０ ０．００００００ ０．００００００ １．００００００ １．００００００

２０ ０３１０ ０３７９ ００３４ ０５８６ ０２９９４３０ ００３０７６７ ０２５０９６０ ０２４６９９０ ０２２９０１０ ０２１７３８０

２１ ０３７９ ０６５５ ０５８６ －０５８６ ０３０５４９０ ０００８７６９ ０２２６０５０ ０２４５４３０ ０１４５２５０ ０１９９８４０

２２ ０４４８ ０１７２ ０７９３ １．０００ ０１０８３９０ ００６３５７９ ０１０２２００ ００４５１８８ ０４８７９４０ ０５３２１１０

２３ ０５１７ －０２４１ １．０００ －０６５６ ０２５４３５０ １．００００００ ０１５６６５０ ０１６７５１０ ０２１７２１０ ０２３１０９０

２４ ０５８６ －００３４ －０１０３ ０７９４ ０５９２３４０ ００３６８３６ ０５４１２７０ ０５２３８２０ ００６４１８９ ００５５８１８

２５ ０６５５ ０９３１ －０６５５ ０２４２ ０６０３０５０ ００４２６９８ ０５６９０４０ ０６７０９６０ ００４３１７２ ００５２２３６

２６ ０７２４ －０９３１ ０９３１ ０９３２ ０１７３１９０ ００８０６８３ ０１４５４４０ ０１１１７５０ ０３８３０６０ ０３７０５５０

２７ ０７９３ －０６５５ －０２４１ ００３４ ０８３１４９０ ０１８０４１０ ０７７１１００ ０７３９７８０ ００１２８３８ ０００６４４８

２８ ０８６２ －１．０００ ０３７９ －０７２４ ０４６１４５０ ０．００００００ ０４０８６００ ０３６７６８０ ０１２０５１０ ００９７６９１

２９ ０９３１ ０４４８ －０７９３ －１．０００ ０７６２３８０ ００３４２２０ ０７４６１３０ ０８６８６６０ ０００７７６５ ００１１４２６

３０ １．０００ ０７９３ ０７２４ ０１７２ ０２３７２６０ ０００４４０８ ０１５２４１０ ０１６６４９０ ０２０５５１０ ０２２９７３０

７８８第６期 时运来，等：蝶形直线超声电机优化设计



为获得较高的响应面质量，近似模型选用三阶

多项式响应面模型，由上面的实验设计的各样本点

和与其对应的响应值规格化后的数据，得到如下的

近似模型。

１）子目标函数爡１的近似函数为

爡

１（牨）＝ 牃０＋ 牃１牨１＋ 牃２牨２＋ 牃３牨３＋ 牃４牨４＋

牃５牨
２
１＋ 牃６牨

２
２＋ 牃７牨

２
３＋ 牃８牨

２
４＋

牃９牨１牨２＋ 牃１０牨１牨３＋ 牃１１牨１牨４＋ 牃１２牨２牨３＋

牃１３牨２牨４＋ 牃１４牨３牨４＋ 牃１５牨
３
１＋ 牃１６牨

３
２＋

牃１７牨
３
３＋ 牃１８牨

３
４＋ 牃１９牨

２
１牨２＋ 牃２０牨

２
２牨３＋

牃２１牨
２
３牨４＋ 牃２２牨

２
４牨１＋ 牃２３牨

２
４牨２＋

牃２４牨
２
４牨３＋ 牃２５牨

２
３牨１＋ 牃２６牨

２
３牨２＋

牃２７牨
２
２牨１＋ 牃２８牨１牨２牨３ （８）

其中：牃０～牃２８的值分别见下表

 

。

牃 数值 牃 数值 牃

 

数值

牃０ ０．３０９７２ 牃１０ －０．１７２４６ 牃２０

 

０．５１４６８

牃１ ０．３６９０５ 牃１１ ０．１９４０６ 牃２１

 

－０．３１８９４

牃２ －０．５１０５３ 牃１２ ０．６４２８４ 牃２２

 

－０．０３２２０

牃３ －０．５４９８３ 牃１３ －０．０２８５９ 牃２３

 
－０．０６８１４

牃４ ０．３２３８７ 牃１４ －０．０８５４１ 牃２４

 
－０．１２９６９

牃５ －０．０３０９１ 牃１５ －０．６２６６３ 牃２５

 

０．３９１７８

牃６ ０．００２０３ 牃１６ ０．０２９３９ 牃２６

 

０．９３６１７

牃７ ０．３５９９４ 牃１７ －０．０１７９５ 牃２７

 

０．１０４１５

牃８ －０．０９７４１ 牃１８ －０．３２５４６ 牃２８
 

－０．５５５３５

牃９ －０．１２４９４ 牃１９ ０．０７４５４

２）子目标函数爡２的近似函数为

爡

２（牨）＝ 牄０＋ 牄１牨１＋ 牄２牨２＋ 牄３牨３＋ 牄４牨４＋

牄５牨
２
１＋ 牄６牨

２
２＋ 牄７牨

２
３＋ 牄８牨

２
４＋

牄９牨１牨２＋ 牄１０牨１牨３＋ 牄１１牨１牨４＋ 牄１２牨２牨３＋

牄１３牨２牨４＋ 牄１４牨３牨４＋ 牄１５牨
３
１＋ 牄１６牨

３
２＋

牄１７牨
３
３＋ 牄１８牨

３
４＋ 牄１９牨

２
１牨２＋ 牄２０牨

２
２牨３＋

牄２１牨
２
３牨４＋ 牄２２牨

２
４牨１＋ 牄２３牨

２
４牨２＋

牄２４牨
２
４牨３＋ 牄２５牨

２
３牨１＋ 牄２６牨

２
３牨２＋

牄２７牨
２
２牨１＋ 牄２８牨１牨２牨３ （９）

其中：牄０～牄２８的值分别见下表

 

。

牄 数值 牄 数值 牄

 

数值

牄０ ０．０７４６１ 牄１０ －０．３１７５０ 牄２０

 

０．２６４３３

牄１ －０．０７３７４ 牄１１ －０．０９６１３ 牄２１

 

０．２２６４１

牄２ ０．２０２１０ 牄１２ －０．１４９００ 牄２２

 

１．１０２７６

牄３ －０．４０７８７ 牄１３ ０．５００３６ 牄２３

 

－０．６３５６０

牄４ ０．０２７４６ 牄１４ ０．０２５８１ 牄２４

 

－０．０１２８１

牄５ ０．２８９５０ 牄１５ －０．３８９５６ 牄２５

 

０．２９５７６

牄６ －０．２２４７３ 牄１６ １．１３０８０ 牄２６

 

－０．７２９４８

牄７ ０．３６９３１ 牄１７ ０．７５１９７ 牄２７

 

－０．２２１７１

牄８ －０．４１７１１ 牄１８ －０．４１９２２ 牄２８

 

１．２２７２８

牄９ ０．０７０７３ 牄１９ －１．２９１４３

３）子目标函数爡３的近似函数为

爡

３（牨）＝ 牅０＋ 牅１牨１＋ 牅２牨２＋ 牅３牨３＋ 牅４牨４＋

牅５牨
２
１＋ 牅６牨

２
２＋ 牅７牨

２
３＋ 牅８牨

２
４＋

牅９牨１牨２＋ 牅１０牨１牨３＋ 牅１１牨１牨４＋ 牅１２牨２牨３＋

牅１３牨２牨４＋ 牅１４牨３牨４＋ 牅１５牨
３
１＋ 牅１６牨

３
２＋

牅１７牨
３
３＋ 牅１８牨

３
４＋ 牅１９牨

２
１牨２＋ 牅２０牨

２
２牨３＋

牅２１牨
２
３牨４＋ 牅２２牨

２
４牨１＋ 牅２３牨

２
４牨２＋

牅２４牨
２
４牨３＋ 牅２５牨

２
３牨１＋ 牅２６牨

２
３牨２＋

牅２７牨
２
２牨１＋ 牅２８牨１牨２牨３ （１０）

其中：牅０～牅２８的值分别见下表

 

。

牅 数值 牅 数值 牅

 

数值

牅０ ０．２８０２２ 牅１０ －０．１５１３７ 牅２０

 

０．３６１３０

牅１ ０．２８８６０ 牅１１ ０．１２２５８ 牅２１

 

－０．１９５５０

牅２ －０．４２８４２ 牅１２ ０．５１０５９ 牅２２

 

０．０４８６１

牅３ －０．５７２３５ 牅１３ －０．０４５０７ 牅２３

 

－０．１０５８８

牅４ ０．２３５３８ 牅１４ －０．０３７４３ 牅２４

 

０．０１４４６

牅５ －０．０６３７１ 牅１５ －０．４３４６６ 牅２５

 

０．０８０４２

牅６ ０．０４１７３ 牅１６ ０．０３８９１ 牅２６

 

０．７９１１２

牅７ ０．３７４９２ 牅１７ ０．１５４１２ 牅２７

 

０．０８７４５

牅８ －０．０６５２３ 牅１８ －０．２２７１８ 牅２８

 

－０．３７９８５

牅９ －０．０７３７２ 牅１９ ０．０１０９２

４）子目标函数爡４的近似函数为

爡

４（牨）＝ 牆０＋ 牆１牨１＋ 牆２牨２＋ 牆３牨３＋ 牆４牨４＋

牆５牨
２
１＋ 牆６牨

２
２＋ 牆７牨

２
３＋ 牆８牨

２
４＋

牆９牨１牨２＋ 牆１０牨１牨３＋ 牆１１牨１牨４＋ 牆１２牨２牨３＋

牆１３牨２牨４＋ 牆１４牨３牨４＋ 牆１５牨
３
１＋ 牆１６牨

３
２＋

牆１７牨
３
３＋ 牆１８牨

３
４＋ 牆１９牨

２
１牨２＋ 牆２０牨

２
２牨３＋

牆２１牨
２
３牨４＋ 牆２２牨

２
４牨１＋ 牆２３牨

２
４牨２＋

牆２４牨
２
４牨３＋ 牆２５牨

２
３牨１＋ 牆２６牨

２
３牨２＋

牆２７牨
２
２牨１＋ 牆２８牨１牨２牨３ （１１）

其中：牆０～牆２８的值分别见下表

 

。

牆 数值 牆 数值 牆

 

数值

牆０ ０．２５５２０ 牆１０ －０．１８２８３ 牆２０

 

０．３８７３０

牆１ ０．２７８９５ 牆１１ ０．１５２７６ 牆２１

 

－０．２４９７９

牆２ －０．３８６３１ 牆１２ ０．４８５８３ 牆２２

 

－０．０１０１９

牆３ －０．５５３８３ 牆１３ －０．０６２５７ 牆２３

 

－０．０７１２４

牆４ ０．２５４５８ 牆１４ －０．０６５７０ 牆２４

 

０．０１７２５

牆５ －０．０５４５２ 牆１５ －０．４０５９８ 牆２５

 

０．１４６３７

牆６ ０．０４８１４ 牆１６ ０．０１２１６ 牆２６

 

０．８２２５３

牆７ ０．４３８６３ 牆１７ ０．０６９６０ 牆２７

 

０．０７７５０

牆８ －０．０６００９ 牆１８ －０．２４２４５ 牆２８

 

－０．４３８８２

牆９ －０．０９２７２ 牆１９ ０．０２０８６

５）子目标函数爡５的近似函数为

爡

５（牨）＝ 牉０＋ 牉１牨１＋ 牉２牨２＋ 牉３牨３＋ 牉４牨４＋

８８８ 振 动、测 试 与 诊 断 第３２卷



牉５牨
２
１＋ 牉６牨

２
２＋ 牉７牨

２
３＋ 牉８牨

２
４＋

牉９牨１牨２＋ 牉１０牨１牨３＋ 牉１１牨１牨４＋ 牉１２牨２牨３＋

牉１３牨２牨４＋ 牉１４牨３牨４＋ 牉１５牨
３
１＋ 牉１６牨

３
２＋

牉１７牨
３
３＋ 牉１８牨

３
４＋ 牉１９牨

２
２牨３＋ 牉２０牨

２
３牨４＋

牉２１牨
２
４牨１＋ 牉２２牨

２
４牨２＋ 牉２３牨

２
４牨３＋

牉２４牨
２
３牨１＋ 牉２５牨

２
３牨２＋ 牉２６牨

２
２牨１＋

牉２７牨１牨２牨３＋ 牉２８牨１牨２牨４ （１２）

其中：牉０～牉２８的值分别见下表

 

。

牉 数值 牉 数值 牉

 

数值

牉０ ０．３９５３７ 牉１０ －０．０９８９４ 牉２０

 

０．９２５０５

牉１ －０．４２７２４ 牉１１ －０．００４００ 牉２１

 

－０．１０４５０

牉２ ０．３５４７７ 牉１２ －０．５０６６２ 牉２２

 

０．５４６４２

牉３ ０．７４７１２ 牉１３ －０．１１９２９ 牉２３

 

－０．２６０６５

牉４ －０．７１５８６ 牉１４ －０．１１５４４ 牉２４

 

－０．１９８９５

牉５ ０．２０６３９ 牉１５ １．０４３３７ 牉２５

 

－２．０５２７９

牉６ －０．２４０４５ 牉１６ ０．２４４７５ 牉２６

 

－０．３８７８７

牉７ －０．０３５１８ 牉１７ －０．７５１７９ 牉２７

 

０．３１４６９

牉８ ０．０１４２５ 牉１８ ０．６１０５９ 牉２８

 

０．６３５０３

牉９ ０．１０５１３ 牉１９ －０．４８４３８

６）子目标函数爡６的近似函数为

爡

６（牨）＝ 牊０＋ 牊１牨１＋ 牊２牨２＋ 牊３牨３＋ 牊４牨４＋

牊５牨
２
１＋ 牊６牨

２
２＋ 牊７牨

２
３＋ 牊８牨

２
４＋

牊９牨１牨２＋ 牊１０牨１牨３＋ 牊１１牨１牨４＋ 牊１２牨２牨３＋

牊１３牨２牨４＋ 牊１４牨３牨４＋ 牊１５牨
３
１＋ 牊１６牨

３
２＋

牊１７牨
３
３＋ 牊１８牨

３
４＋ 牊１９牨

２
１牨２＋ 牊２０牨

２
２牨３＋

牊２１牨
２
３牨４＋ 牊２２牨

２
４牨１＋ 牊２３牨

２
４牨２＋

牊２４牨
２
４牨３＋ 牊２５牨

２
３牨１＋ 牊２６牨

２
３牨２＋

牊２７牨
２
２牨１＋ 牊２８牨１牨２牨３ （１３）

其中：牊０～牊２８的值分别见下表

 

。

牊 数值 牊 数值 牊

 

数值

牊０ ０．３３８０８ 牊１０ －０．０１８０１ 牊２０

 

－１．５３１８７

牊１ －１．３３０５０ 牊１１ －０．４８２８４ 牊２１

 

０．９４５５０

牊２ １．１２１０４ 牊１２ －１．１３１０３ 牊２２

 

０．３６２４５

牊３ ０．３９６４３ 牊１３ －０．１０９２６ 牊２３

 

０．０６７２６

牊４ －１．００７７４ 牊１４ ０．００３００ 牊２４

 

－０．８２０４４

牊５ ０．０１７１８ 牊１５ ２．２２３５１ 牊２５

 

－１．９７６４５

牊６ ０．３２６１１ 牊１６ －０．０８０６６ 牊２６

 

－２．３２６１４

牊７ －０．０５３２１ 牊１７ ０．８９７３６ 牊２７

 

－０．２１４２８

牊８ ０．３１５６８ 牊１８ １．２７４８５ 牊２８

 

１．６７５０６

牊９ ０．２２６６９ 牊１９ －０．４２６００

 优化设计

由前面的数据可知，定子的各个优化子目标均

采用 “转化设计指标法”，将各项设计指标都转化为

统一的无量纲值，并且将量级限定于［０，１］区域内。

根据各个子目标的重要性和设计目的性分别给予加

权因子，利用单纯形法进行优化设计，以定子规格化

后的初值［０，０，０，０］进行优化计算，优化收敛误差取

为０００１，其优化结果见表４，其中为最佳。

综合对比表４中的优化结果可知，在第４组的加

权系数组合下优化得到的各个子目标函数值相对较

小，定子的优化设计效果最佳。该组加权系数组合下

优化目标函数随迭代步数的变化曲线如图７所示，

其总体目标函数共经过３８１次迭代后求解收敛。由

图７（ｂ～ｄ）对比可以看出，随着子目标函数爡１（两相

工作模态频率差）的减小，子目标函数爡３，爡４也相应

减小（对应于定子驱动足振幅随着两相工作模态频

率差的减小而增大）；然而，子目标函数爡５，爡６却相

图７ 目标函数随迭代步数的变化曲线

９８８第６期 时运来，等：蝶形直线超声电机优化设计



表 不同加权系数组合下的定子优化设计结果

组数 牅１ 牅２ 牅３ 牅４ 牅５ 牅６ 爡１ 爡２ 爡３ 爡４ 爡５ 爡６

１ ０５ ０２０００５００５０１０ ０１２８２６４×１０－５４５０３３×１０
－６ ０００８３０００ ０００９１０００ ０８３９２０ １０８６０

２ ０６ ０１５００５００５００５ ０１７７２３５×１０－８ ０００３２９４７ ００１０９６３０ ００１２１７５０ ０８０４７５ １０６１７

３ ０７ ００５００５００５００５ ０１１９３２９×１０－８ ００１８２９８０ ０００１５１１２ ０００４５２４０ ０８６０３５ １０９１３

４ ０８ ００５００２００２００１ ０１２３２７６×１０－５ ００１８３９３０ ０００１３５００ ０００４４５２３ ０８６０７４ １０９１

１

组数 牅１ 牅２ 牅３ 牅４ 牅５ 牅６ 爡 爮１ 爮４ 爮５ 爮８

１ ０５ ０２０００５００５０１０ ０１ ０１９３４０６ －０２０２８ ０３３９１ ０１９４０ －０２３２５

２ ０６ ０１５００５００５００５ ０１ ０１４８０５８ －００２１４ ０４５００ ０２２４５ －０３００２

３ ０７ ００５００５００５００５ ０１ ０１５３３６８ －０３５４６ ０３０４１ ０１８６５ －０１９９３

４ ０８ ００５００２００２００１ ０１ ０１１８７６２ －０３５６８ ０３０４３ ０１８７１ －０１９９１

应地增大。这主要是因为随着两相工作模态频率差

的减小，定子振幅增大，同时，子目标函数爡６所取的

定子夹持位置在提取时没有完全取到节线上，故其

值必然会随着子函数爡１的减小而增大，即子目标函

数爡１和爡５，爡６之间是互相矛盾的，其优化过程根据

权重寻求一个协调点。

对表４所示的优化结果利用ＡＮＳＹＳ有限元软

件进行了验证，其对比如表５所示。第４组优化的

ＡＮＳＹＳ计算结果为：两相工作模态频率差达

１２２１Ｈｚ，干扰模态远离程度为 １０７３Ｈｚ，驱动足

牪向振幅为２５６μｍ，驱动足牨向振幅为５７６μｍ，

驱动足牫向振幅为０１０９μｍ，定子夹持位置振幅为

０９４５２μｍ。计算结果表明，除干扰模态远离程度与

优化结果相比的差距较大之外，其余的差距相对较

小，基本满足需求。干扰模态远离程度产生较大误差

的原因可能是因为其样本点的值跳跃性较大。

总体而言，利用统一目标函数法，根据前次优化

计算结果的优劣，适当调整权系数，可以实现多个子

目标的优化设计。

由表５可以知道，参数爮１，爮４，爮５，爮８的值精确

到了００００１ｍｍ，这给加工带来了很大的难度。为

此，把第４组所得到的参数值进行圆整到００１ｍｍ

后，利用有限元软件ＡＮＳＹＳ重新计算，并与电机定

子的初始结构值进行比较，其结果如表６所示。可以

看出，参数爮１，爮４，爮５，爮８的值在优化结果的基础上

圆整后所得到的计算结果与初始参数所得到的计算

结果相比，得到了很大的改善，其两相工作模态频率

差仅为５６９８Ｈｚ。

表 不同加权系数组合下的定子优化设计反规格化结果与﹢计算结果验证

组数 结果 牅１ 牅２ 牅３ 牅４ 牅５ 牅６ 爡１燉Ｈｚ
１

爡２
燉Ｈｚ

１

爡３
燉μｍ

１

爡４
燉μｍ 爡５燉μｍ

１
优化结果 ０５ ０２０００５００５０１０ ０１ ２０１８２ ２４１６６０ ２５７３２ ５８９０２ ００９３３００

ＡＮＳＹＳ计算验证 － － － － － － ４４１４０ １００１２１ ２５３００ ５７０５０ ０１０７８００

２
优化结果 ０６ ０１５００５００５００５ ０１ ２００９０ ２１６７９０ ２５０６７ ５７１１４ ００８９９４０

ＡＮＳＹＳ计算验证 － － － － － － ３９０６０ ８４７３０ ２６１５０ ５７７４０ ０１００５００

３
优化结果 ０７ ００５００５００５００５ ０１ ２００９０ １４７５５０ ２７６０６ ６１８４５ ００９５３１１

ＡＮＳＹＳ计算验证 － － － － － － １５３８０ １０７２．００ ２５５６０ ５７５６０ ０１０９３００

４
优化结果 ０８ ００５００２００２００１ ０１ ２０１６６ １４７２５０ ２７６５３ ６１８９３ ００９５３４９

ＡＮＳＹＳ计算验证


－ － － － － － １２２１０ １０７３．００ ２５６００ ５７６００ ０１０９０００

组数 结果 牅１ 牅２ 牅３ 牅４ 牅５ 牅６ 爡６燉μｍ 爮１燉ｍｍ 爮４燉ｍｍ 爮５燉ｍｍ 爮８燉ｍｍ

１

优化结果 ０５ ０２０００５００５０１０ ０１０９５６７０

ＡＮＳＹＳ计算验证 － － － － － － ０９２９９０
１１２９７２ １８３３９１ ７６９４０ ２８８３７

２
优化结果 ０６ ０１５００５００５００５ ０１０９３７０５

ＡＮＳＹＳ计算验证 － － － － － － ０８７７６０
１１４７８６ １８４５００ ７７２４５ ２８４９９

３
优化结果 ０７ ００５００５００５００５ ０１０９６１０５

ＡＮＳＹＳ计算验证 － － － － － － ０９４５７０
１１１４５４ １８３０４１ ７６８６５ ２９００３

４
优化结果 ０８ ００５００２００２００１ ０１０９６０８６

ＡＮＳＹＳ计算验证 － － － － － － ０９４５２０
１１１４３２ １８３０４３ ７６８７１ ２９００５

０９８ 振 动、测 试 与 诊 断 第３２卷



表 定子优化设计参数圆整后计算结果与初值结构

计算结果比较

项目

初始结构燉ｍｍ 优化结构燉ｍｍ

爮１ 爮４ 爮５ 爮８ 爮１ 爮４ 爮５ 爮８

１１５ １８ ７５ ３ １１１４１８３７６９２９

爡１燉Ｈｚ １１３５ ５６９８

１

爡２
燉Ｈｚ ９９９８ １０７２

１

爡３
燉μｍ ０６６３３ ２５６７

１

爡４
燉μｍ １５４７ ５７７９

爡５燉μｍ ０３２４５ ０１０７１

爡６燉μｍ ０２３７１ ０９４４２

爠ｓ模态频率燉Ｈｚ ５３０４５４５３９ ５２４６５７９５５

爠ａ模态频率燉Ｈｚ ５１９１０４１５８ ５２４６００９７１

谐响应频率燉Ｈｚ ５２４７７９３４９ ５２４６２９４６５

干扰模态１燉Ｈｚ ５０９１０５６６６ ５１３８８４４６４

干扰模态２燉Ｈｚ ５４８９２４０２８ ５４８２０６４０６

 结束语

笔者提出了一种基于响应面法的直线超声电机

定子优化设计方法，并应用于蝶形直线超声电机定

子的优化设计。通过选取合适的定子结构参数作为

设计变量，利用试验设计方法在变量空间里选取样

本点，并对各个样本点所对应的结构利用参数化设

计语言ＡＰＤＬ编程，建立有限元模型并进行模态分

析和谐响应分析，得到对应各样本点的响应（包括两

相工作模态的频率差、驱动足振幅和夹持点振幅

等），利用这些样本点和响应值建立定子响应面近似

模型，再以优化算法进行寻优。优化结果表明，优化

后的电机满足了多方面的设计要求：两相工作模态

频 率差较小（＜１０Ｈｚ）；定子驱动足时振幅较大

（＞２μｍ）；工作模态远离干扰模态（＞１ｋＨｚ）；定子

支撑点振幅较小（＜１μｍ）。与基于ＡＮＳＹＳ软件的

优化模块相比，该方法更具备开放性，使得电机的设

计域更广，且可以根据不同的应用需求提出设计目

标，更加便利和快捷，大大缩短了电机的设计周期。
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