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3 Выбор привода при проектировании

3.1 Дополнительная документация

Кроме информации данного каталога компания SEW-EURODRIVE предлагает

обширную документацию по всей теме электроприводной техники. Прежде

всего – это издания серии "Практика приводной техники", а также руководства и

каталоги для приводов с электронным управлением. Кроме того, на сайте

компании SEW-EURODRIVE (http://www.sew-eurodrive.com) представлен широкий

выбор документации на разных языках. Ниже приведен список изданий,

представляющих интерес при проектировании. Эти издания можно заказать в

компании SEW-EURODRIVE.

Практика 

приводной 

техники

• Проектирование приводов

• Регулируемый электропривод переменного тока

• Сервоприводы

• Электромагнитная совместимость (ЭМС) в приводной технике

• Взрывозащищенные приводные системы в соответствии с требованиями

Директивы 94/9/EG

Документация 

по электронным 

компонентам

• Системное руководство "Приводные системы для децентрализованного

монтажа" (MOVIMOT®, MOVI-SWITCH®, порты передачи данных и разъемы

питания)

• Системное руководство "MOVITRAC® 07"

• Системное руководство "MOVIDRIVE® MDX60/61B"

Механические 

тормозные 

системы

• Руководство "Тормозные системы и оборудование"



3

30 Каталог – GM2004

Данные привода

Выбор привода при проектировании

3.2 Данные привода

Некоторые данные являются необходимыми для точного определения

компонентов привода. Это:

Определение 

параметров 

двигателя

Для правильного расчета параметров привода необходимо располагать данными

приводимого механизма (масса, частота вращения, диапазон регулирования

и т. д.).

По ним определяются необходимые значения мощности, вращающего момента и

частоты вращения. Для справки используйте издание "Практика приводной

техники. Проектирование приводов" или программу проектирования PRODRIVE.

Выбор 

необходимых 

параметров 

привода

Рассчитав мощность и частоту вращения привода, можно выбрать

соответствующий вариант привода с учетом прочих требований к механическим

параметрам.

Данные привода Впишите здесь

namin Минимальная частота вращения выходного вала [об/мин]

namax Максимальная частота вращения выходного вала [об/мин]

Pa при namin
Выходная мощность при минимальной частоте 
вращения выходного вала

[кВт]

Pa при 
namax

Выходная мощность при максимальной частоте 
вращения выходного вала

[кВт]

Ma при namin
Вращающий момент на выходном валу при 
минимальной частоте вращения

[Нм]

Ma при 
namax

Вращающий момент на выходном валу при 
максимальной частоте вращения

[Нм]

FR

Внешняя радиальная нагрузка на выходной вал. 
Предполагает приложение усилия посередине 
вала. В противном случае определите точное 
положение точки приложения усилия, указав угол 
приложения усилия и направление вращения вала 
для проверочного расчета.

[Н]

FA
Осевая нагрузка (растяжение и сжатие) на 
выходной вал

[Н]

Jload Момент инерции приводимого механизма [10-4 кгм2]

R, F, K, S, W
M1 - M6

Необходимый тип редуктора и монтажная позиция
(→ гл. "Монтажные позиции / Потери от 
перемешивания масла")

-

IP.. Необходимая степень защиты -

ϑamb Температура окружающей среды [°C]

H Высота над уровнем моря [м] 

S.., ..% ПВ
Режим работы и относительная 
продолжительность включения (ПВ); или укажите 
точный цикл нагрузки

-

Z
Количество включений; или укажите точный цикл 
нагрузки

[вкл/ч]

fsupply Частота электросети [Гц]

UMot,
UBrake

Номинальное напряжение двигателя и тормоза [В]

MB Необходимый тормозной момент [Нм]

Для работы с преобразователем:
 Необходимый режим управления и диапазон регулирования
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3.3 Блок-схема проектирования

Пример На следующей блок-схеме показана процедура проектирования позиционного

привода. Привод представляет собой мотор-редуктор с питанием от

преобразователя.

Необходимая информация о приводимом механизме:
– технические данные и условия окружающей среды;
– точность позиционирования;
– диапазон регулирования частоты вращения (равномерность вращения);
– расчет рабочего цикла.

↓

Расчет необходимых прикладных данных:
– мощность в статическом, динамическом и генераторном режимах;
– значения частоты вращения;
– значения вращающего момента;
– диаграмма рабочего цикла.

↓

Выбор редуктора:
– определение типоразмера, передаточного числа и варианта исполнения;
– проверка точности позиционирования;
– проверка нагрузочной способности (Ma max ≥ Ma (t)).

↓

Выбор системы в зависимости от:
– точности позиционирования;
– диапазона регулирования;
– режима управления.

↓

Режим работы преобразователя:
– управление по характеристике U/f с контролем частоты вращения или без него;
– управление потокосцеплением ротора по вектору напряжения с контролем частоты 

вращения или без него;
– управление потокосцеплением ротора по вектору тока.

↓

Выбор двигателя:
– максимальный вращающий момент;
– для динамических приводов: эффективный вращающий момент при средней частоте 

вращения;
– максимальная частота вращения;
– для динамических приводов: кривая характеристики момента;
– тепловая нагрузка (диапазон регулирования, относительная продолжительность 

включения);
– выбор датчика;
– дополнительное оборудование двигателя (тормоз, штекерные разъемы, защита TF 

и т. д.).

↓

Выбор преобразователя:
– соответствие двигателя преобразователю;
– номинальная мощность и пиковая мощность в режиме VFC;
– номинальный ток и пиковый ток в режиме CFC.

↓

Выбор тормозного резистора:
– по рассчитанной мощности в генераторном режиме и продолжительности включения.

↓

Дополнительное оборудование:
– обеспечение электромагнитной совместимости;
– управление / обмен данными;
– дополнительные функции.

↓

Проверка выполнения всех условий. 




