Ermittlung des Antriebsmotors

Bei der Auswahl des Antriebsmotors fur den Kugelgewindetrieb sind die Drehzahl, das Drehmoment
und der minimale Vorschub zu berticksichtigen.

Servomotor-Antrieb

[Drehzahl]
Die erforderliche Drehzahl des Motors kann nach folgender Formel (51) ermittelt werden. Zu beriick-

sichtigen sind Vorschubgeschwindigkeit, Spindelsteigung und Untersetzungsverhaltnis.
:V X 1000 X 60 1

Nwm Ph X T """"" (51)

Nw : Erforderliche Motordrehzahl (min™)
\% : Vorschubgeschwindigkeit (m/s)
Ph : Spindelsteigung (mm)

i : Untersetzungsverhéltnis

Dabei darf die Nenndrehzahl des Motors (Nw) nicht kleiner als die oben errechnete erforderliche
Drehzahl sein.

Nu=Nr

Nr  : Nenndrehzahl des Motors (min™)

[Erforderliche Auflésung]
Die erforderliche Auflésung fur den Encoder wird mit der folgenden Formel (52) ermittelt. Zu bertck-
sichtigen sind minimaler Vorschub, Spindelsteigung und Untersetzungsverhaltnis.

Ph-i
B=—g— e 52
S (52)
B : Erforderliche Aufldsung fir Encoder und Treiber (Impuls/Umdrehung)
Ph : Spindelsteigung (mm)
i : Untersetzungsverhaltnis
S : Minimaler Vorschub (mm)
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Auswahlkriterien

Ermittlung des Antriebsmotors

[Motordrehmoment]

Fur Beschleunigung, Verzdgerung und konstante Geschwindigkeit sind unterschiedliche Drehmo-
mente erforderlich. Zur Berechnung des Drehmoments siehe Kapitel "Drehmoment” auf 15~
53.

a. Maximales Drehmoment
Das maximal erforderliche Drehmoment darf nicht gré3er sein als das maximale Spitzenmoment
des Motors.
T = T Prna
Twa : Maximal erforderliches Drehmoment
Tpmax : Maximales Spitzenmoment des Motors

b. Effektives Drehmoment
Der Effektivwert des fir den Motor bendtigten Drehmoments muss berechnet werden. Der Effek-
tivwert fur das Drehmoment wird mit der Formel (53) ermittelt.

T12Xt1 +T22Xt2 + T32Xt3
Tims =\ ————————————F—— === (53)
t
Tms : Effektives Drehmoment (Nmm)
T.  : Drehmomentschwankung  (Nmm)
tn : Zeit fur wirkendes Drehmoment T. (S)
t : Zykluszeit (s)

(t:t1+tz+t3)
Das berechnete effektive Drehmoment darf nicht das Nenndrehmoment des Motors Ubersteigen.
Tms=Tr
Te  : Nenndrehmoment des Motors(Nmm)

[Tragheitsmoment]
Das erforderliche Massentragheitsmoment des Motors wird mit der Formel (54) ermittelt.

Ju : Erforderliches Massentragheitsmoment des Motors (kgem?)

C : Koeffizient von Motor und Treiber

(Je nach Motor und Treiber liegt der Wert von C im allgemeinen zwischen 3 - 10. Siehe dazu die je-
weiligen Angaben im Katalog des Herstellers.)

Dabei darf das Tragheitsmoment des Motors nicht kleiner als der oben errechnete Wert fur Ju sein.

TR E15-59

510G

. agallepuImablaBbny



Schrittmotor-Antrieb

[Minimaler Vorschub pro Schritt]
Der erforderliche Schrittwinkel fir Motor und Treiber kann mit der Formel (55) ermittelt werden. Zu
beruicksichtigen sind minimaler Vorschub, Spindelsteigung und Untersetzungsverhaltnis.

_360S

= — e 55
Ph-i ©3)
E : Erforderlicher Schrittwinkel fir Motor und Treiber (°)
S : Minimaler Vorschub (mm)
(pro Schritt)
Ph : Spindelsteigung (mm)

i : Untersetzungsverhéaltnis

[Impulsfrequenz und Motordrehmoment]

a. Impulsfrequenz
Die Impulsfrequenz kann unter Berucksichtigung von Vorschubgeschwindigkeit und minimalem
Vorschub nach der Formel (56) ermittelt werden.

f= M ......... (56)

S
f :Impulsfrequenz (Hz)
V : Vorschubgeschwindigkeit (m/s)
S : Minimaler Vorschub (mm)

b. Erforderliches Motordrehmoment
Fir Beschleunigung, Verzégerung und konstante Geschwindigkeit sind unterschiedliche Drehmo-
mente erforderlich. Zur Berechnung des Drehmoments siehe Kapitel "Drehmoment" auf E15-
53.

Jetzt kénnen die erforderliche Impulsfrequenz des Motors und das notwendige Drehmoment, um
diese Frequenz zu erreichen, ermittelt werden.

Das Drehmoment des Motors schwankt je nach Einsatzbedingung, daher sollte das Motordrehmo-
ment doppelt so groR sein wie das berechnete Drehmoment. Priifen Sie, ob das Drehmoment in die
Drehzahl-Drehmoment-Kennlinie des Motors passt.
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