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设计驱动器时最常见的 ５ 个错误
如果设计变速驱动器时需要注意一些指导原则 ， 那么在大多数情况下都 可以选择

更小
一

点的电机或变频器 ， 而不会给工作过程带来限制 。

设计和使用变频器时总会遇到
一些挑战

，
而如果采用结构化的方法则可以避免这些问题

首先 ， 需要选择合适的 电机 ， 选择

电机时通常 以 电机的 ５ ０Ｈ ｚ 为基准点选

取
一

个角 点的功率 ， 然后通过功率表从

目 录 中查找 ， 这样做有时会导致 电机的

热能或动能太小 ， 但如果满足 了 电机的

能量要求 ， 电机的容量过大也是缺点 。

在确定每一个容量之前 ， 应在应用

程序 中 了解负载类型 ， 如果负载类型错

误 ， 所选择的 电机和变频器就很容易偏

小或偏大 。 为 了准确确定容量 ， 必须清

楚机器工作的最低和最高转速 ， 即设定

值范 围 。 如果是具有恒定反扭矩的驱动

器 ， 在巧妙利用 的情况下似乎可 以使驱

动器
“

变小
”

， 最为理想的是 ， 能够通过

所需的扭矩要求和必要 的起动扭矩确定

转速和 负载循环时间 ， 使用 直接转矩控

制有助于确保驱动器的最佳起动性能 。

其次 ， 选择变频器也十分重要 ， 变

频器 的选择通常借助 功率选择来完成 ，

人们从 目 录 中选择与待控制 电机的额定

功率相 同 的设备 ， 在简单 的情况下 ， 这

种归纳方式可能很有效 ， 但变频器 中 的

限制元素是输 出 电流 ， 即有效 电流和最

大 电流 ， 因 此必须根据所需 电流来设计

变频器 ， 同 时还要考虑 电源 电压或过载

等因素 。

电机 的 过载表现通常没有被重视 ，

对此人们应考虑 ， 哪种过载是需要的 以

及什么 时候需要 ， 比如是在启动时还是

在系统连续运行时 ， 是在较低还是较高

的转速范围 内 。

针对制动或加速等动态过程 ，
正确

选择变速箱可能会有所帮助 ／ 但另
一

方

面它们也会 以平方的方式影响负 载的有

效质量惯性矩 ， 结果是需要的加速度和

制动转矩较小 ， 这对 电机和变频器的尺

寸具有积极影响 ， 同时也 明显提高 了控

制质量 ^

对于接 口 和选项 ， 在设计阶段忽略

ＥＭＶ 滤波器或 电源扼流圈 的情况也经常

发生 ， 对此 ， 已经将 ＥＭＶ 滤波器和扼流

圈等组件集成在设备 中 的变频器 。 过程

或控制的接 口 问题也是总线系统和输人 ／

输 出 是否合适的 问题 ， 越来越多 的功能

安全组件正在被转移到驱动器上 。

在安装过程 中 ， 变频器和 电机之 间

使用带有套管的 电缆 ， 这种做法考虑了保

护性接地概念 ， 但却通常没有足够的 Ｈ Ｆ

接地 ， 电缆套管必须与变频器和 电机大面

积相连 。 针对高频干扰 ， 接地连接必须具

有非常低的阻抗 ， 在这种情况下 ， 具有足

够横截面积的绞合线要优于实心 电缆 。

调试期 间通常仅 限于起动 ／ 停止的

参数化 ， 原始额定值和 工作 台 、 电流 ／

转矩限制 以及转速控制器不在此列 ， 这

样可以使驱动器与整个过程完美匹配 。

除此之外 ， 驱动器的 固件应该非常

简单 ， 可 以包含简单的逻辑功能 ， 这种

自 适应编程可 以非常容易地纠正计划错

误或提前修改未知要求 。
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