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ВВЕ ДЕ НИЕ

При ме не ние сер во сис тем в ли ни ях
слож ных ав то ма ти зи ро ван ных про из -
водств, а так же в стан ках сред не го и ма -
ло го уров ня ав то ма ти за ции ста но вит ся
ха рак те рис ти кой даль но вид ной по ли -
ти ки предп ри я тия. Всё бо лее и бо лее
вы со кие тре бо ва ния к про из во ди тель -
нос ти и од нов ре мен но стро жай ший
конт роль ка че ст ва (то есть точ нос ти) и
гиб кость про из во д ства про дук ции
предъ яв ля ют в свою оче редь очень вы -
со кие тре бо ва ния к функ ци о наль ным
ха рак те рис ти кам пре об ра зо ва тель ной и
мик роп ро цес сор ной тех ни ки. 

ОП РЕ ДЕ ЛЕ НИЕ СЕР ВОП РИ ВО ДА

Сов ре мен ные сер воп ри во ды долж ны
быть вы со ко ди на мич ны ми, долж ны
обес пе чи вать   ши ро кий ди а па зон ре гу -
ли ро ва ния по ско рос ти, га ран ти ро вать
пе рег ру зоч ную спо соб ность, обес пе чи -
вать ми ни маль ную пог реш ность по зи -
ци о ни ро ва ния, ста би ли за ции ско рос ти
и мо мен та вра ще ния.

Дан ные тре бо ва ния про дик то ва ны
стре ми тель но ус лож ня ю щи ми ся и в то
же вре мя ус ко ря ю щи ми ся про цес са ми. 

Сер воп ри вод – это сис те ма при -
во да, ко то рая в ши ро ком ди а па зо не
ре гу ли ро ва ния ско рос ти обес пе чи -
ва ет ди на мич ные, вы со ко точ ные
про цес сы и их хо ро шую пов -
то ря е мость.

Дос то и н ства 
сер вод ви га те лей
(вен тиль ных дви га те лей)

Вен тиль ные дви га те ли с воз -
буж де ни ем от вы со ко э нер ге ти чес -
ких пос то ян ных маг ни тов NdFеВ в

нас то я щее вре мя ос та ют ся на и бо лее
перс пек тив ны ми из всех ти пов элект -
род ви га те лей, при ме ня е мых в сов ре -
мен ных ре гу ли ру е мых элект роп ри во дах
ма лой и сред ней мощ нос ти. Это объ яс -
ня ет ся це лым ря дом конструк тив ных и
тех ни коэксплу а та ци он ных пре и му -
ществ дви га те ля по срав не нию с су ще -
ст ву ю щи ми ти па ми элект ри чес ких ма -
шин, к чис лу ко то рых мож но от нес ти:
● бес кон та кт ность и от су т ствие уз лов,

тре бу ю щих обс лу жи ва ния; 
● вы со кое быст ро дей ствие; 
● боль шую пе рег ру зоч ную спо соб -

ность по мо мен ту (крат ков ре мен но
крат ность мак си маль но го мо мен та
мо жет пре вы шать 3); 

● прак ти чес ки не ог ра ни чен ный ди а -
па зон ре гу ли ро ва ния час то ты вра ще -
ния (1:10000 и бо лее); 

● по ка за те ли кпд вен тиль ных дви га те -
лей пре вы ша ют 90% и очень ма ло
ме ня ют ся при из ме не нии наг руз ки
дви га те ля по мощ нос ти и при ко ле -
ба ни ях нап ря же ния пи та ю щей се ти,
в то вре мя как у асинх рон ных элект -
род ви га те лей мак си маль ный кпд не
пре вы ша ет 86% и за ви сит от из ме не -
ний наг руз ки; 

● низ кий пе рег рев вен тиль но го элект -
род ви га те ля бла го да ря от су т ствию
об мо ток на ро то ре дви га те ля, что су -
ще ст вен но уве ли чи ва ет срок служ бы
дви га те ля, ра бо та ю ще го в ре жи ме
час тых пе рег ру зок; 

● го раз до боль шую плот ность мо мен та
на еди ни цу мас сы элект род ви га те ля.
Всем этим стро гим тре бо ва ни ям от -

ве ча ют сов ре мен ные сер во сис те мы. И
это да ле ко не пол ный пе ре чень пре и -
му ществ сер во сис тем пе ред при во да ми
пос то ян но го и пе ре мен но го то ка об -
щеп ро мыш лен но го при ме не ния. Все
пе ре чис лен ные ха рак те рис ти ки име ют
ог ром ное зна че ние при мо дер ни за ции
ста рых тех но ло ги чес ких ли ний но вы -
ми элект ро ме ха ни чес ки ми уз ла ми, а
имен но – сер во сис те ма ми.

Ком па ния Schneider Electric предс -
тав ля ет Lexium PAC (рис. 1) – го то вые
ком би на ции про дук тов ав то ма ти за ции
и уп рав ле ния дви же ни ем, поз во ля ю -
щие опе ра тив но осу ще с твлять раз ра -
бот ку прог ра м мно го при ло же ния всех
функ ций уп рав ле ния дви же ни ем для
ав то ма ти за ции ма ши ны с ч рез вы чай но
кон ку ре нт ос по соб ным со от но ше ни ем
«це на/ка че ст во». Lexium PAC га ран ти -
ру ет гиб кость и точ ность сис те мы.

Lexium PAC оз на ча ет пол ный па кет,
пол ное пред ло же ние по уп рав ле нию
дви же ни ем, вклю ча ю щее как са ми сер -

воп ри во ды Lexium 05, Lexium 15,
сер вод ви га те ли BSH и BDH, так и
конт рол лер уп рав ле ния синх рон ны -

ми ося ми Lexium Motion Controller.
Пред ло же ние ком па нии Schneider

Electric вклю ча ет сле ду ю щие ком по нен -
ты: сер воп ре об ра зо ва те ли Lexium 05
(0,4–6 кВт), Lexium 15 (1–42,5 кВт),

Lexium PAC: 
тех но ло гии ав то ма ти за ции 
и управ ле ние дви же ни ем

Алек сандр Га нин 

В дан ной ста тье речь пой дет о сер во си сте мах Lexium PAC, пред став ляю щих со бой го то -
вые ком би на ции управ ле ния дви же ни ем и про дук тов ав то ма ти за ции, по зво ляю щих осу -
ще ст в лять раз ра бот ку при ло же ния и реа ли зо вы вать все функ ции управ ле ния дви же ни ем.

Рис. 1. Lexium PAC



конт рол лер по зи ци о ни ро ва ния Lexium
Motion Controller, сер вод ви га те ли BSH
и BDH с раз лич ны ми ти па ми дат чи ков
и до пол ни тель ным ос на ще ни ем, ком -
па кт ные при во ды IcLa (при вод встро ен
в дви га тель), до пол ни тель ное обо ру до -
ва ние (фильт ры ЭМС, дрос се ли, тор -
моз ные соп ро тив ле ния, ка бе ли), ре -
дук то ры, опе ра то рс кие па не ли, прог -
ра м мное обес пе че ние для наст рой ки и
ди аг нос ти ки при во дов Power Suite,
прог ра м мное обес пе че ние конт рол ле -
ра с биб ли о те кой функ ци о наль ных
бло ков ти пич ных при ме не ний, та ких
как «Ле ту чие нож ни цы», «Груп пи ров -
ка/разг руп пи ров ка», «Дис ко вый нож»,
«На мот ка/раз мот ка», ПО для соз да ния

элект рон ных ку лач ков, ПО для вы бо ра
сис те мы «Пре об ра зо ва тель/дви га тель»
Lexium Sizer для конк рет но го при ме -
не ния (ме ха ни чес кой сис те мы). При -
ме не ние ука зан но го ПО поз во ля ет
иск лю ча ть ошиб ки в рас чё тах.

Конт рол ле ры пе ре ме ще ния
Lexium Motion Controller

Конт рол ле ры пе ре ме ще ния Lexium
Motion Controller (рис. 2) обес пе чи ва -
ют ко ор ди на цию и синх ро ни за цию
осей по по ле вой ши не, при этом мак -
си маль ное ко ли че ст во синх ро ни зи ру е -
мых осей мо жет дос ти гать
вось ми.

Струк ту ра пост ро е ния сис -
тем на ба зе конт рол ле ра
Lexium Motion Controller мо -
жет вклю чать до 8 ре аль ных
осей синх ро ни за ции   (при
этом синх ро ни за ция сос тав -
ля ет 2 мс для че ты рех осей,
4 мс для вось ми осей), вир ту -

аль ные оси, ку лач ко вые про фи ли и
сво бод но прог рам ми ру е мую ло ги -
ку,  «Элект рон ный ре дук -
тор», 2D1/2 осе вую
ли ней ную и кру -
го  вую ин -
т е р   п о  л я  -
цию, внеш -
ний дат чик
по ло же ния Mas -
ter En co der. Lexium Mo ti -
on Cont rol ler лег ко ин тег ри ру ет ся в ар -
хи тек ту ры ав то ма ти за ции: он поз во ля -
ет осу ще с твлять уда лён ный дос туп
(Webсер вер встро ен), а так же под дер -
жи ва ет   се ти Modbus, Ether net TCP/IP,
PROFIBUSDP, DeviceNet, ши ны ав -
то ма ти за ции CANopen, синх ро ни зо -
ван ную спе ци а ли зи ро ван ную

M o t i o n  ш и  н у
CANsynch.   

Но вый конт рол лер
уп рав ле ния по зи ци о -
ни ро ва ни ем Le x ium
Motion Cont  rol ler об -
ла да ет боль ши ми воз -
мож нос тя ми для уп -
рав ле ния сер во ося ми.
Ис поль зо ва ние Le xi -
um Motion Cont roller и
его ин тег ри ро ван ных
ре ше ний обес пе чи ва ет
пол ный конт роль ма -
ши ны. Бла го да ря на -
ли чию биб ли о те ки
функ ци о наль ных бло -

ков ти по вых при ме не ний прог рам ми ро -
ва ние ста но вит ся мак си маль но прос -
тым, а пред на ст ро ен ные функ ци о наль -
ные бло ки уп ро ща ют наст рой ку су ще ст -
ву ю щей ма ши ны и зна чи тель но сок ра -
ща ют вре мя раз ра бот ки и от лад ки при -
ло же ний для всей ус та нов ки. Это ре ше -
ние иде аль но под хо дит для ком па кт ных
ма шин бла го да ря не боль шим раз ме рам.

Сер воп ри во ды Lexium 05 
и Lexium 15

Се рия Lexium 05 (рис. 3) вклю ча ет в
се бя функ ции и ком по нен ты, тра ди ци -
он но счи  та ю щи е ся внеш ни ми и не вхо -
дя щие в сос тав по доб ных уст ройств,

что обес пе чи ва ет ком па кт ность
и об лег ча ет ин тег ра цию сер воп -
ре об ра зо ва те ля в шка фы уп рав -
ле ния или в ма ши ны.

Ком па кт ные раз ме ры сер воп -
ре об ра зо ва те лей Lexium 15 
(рис. 4) со че та ют ся с ши ро ким
ди а па зо ном нап ря же ний пи та -
ния и вы ход ных мощ нос тей,
что де ла ет их иде аль ным ре ше -

ни ем для при ме не ния во всех ти -
пах обо ру до ва ния.   

Сер вод ви га те ли ти пов
BSH и BDH

Сер вод ви га  те  ли
BSH от ли ча ют ся хо -
ро шей ди на ми кой и

точ ностью. Пять раз -
ме ров флан цев и нес коль ко

ва ри ан тов дли ны поз во ля ют соз да -
вать ре ше ния, под хо дя щие для боль -
ши н ства ви дов при ме не ния в ди а па зо -
не мо мен тов от 0,42 до 90 Н·м и ско -
рос тей от 1250 до 8000 мин–1. 

Бла го да ря пе ре до вым тех но ло ги ям,
ис поль зо ван ным для   соз да ния сер -
вод ви га те лей BDH, на свет по я ви лись
ком па кт ные и быст ро дей ству ю щие
уст рой ства, обес пе чи ва ю щие од но из
са мых луч ших сре ди предс тав лен ных
на рын ке дви га те лей от но ше ний «мо -
мент/объ ём». Семь раз ме ров флан цев
и раз лич ные ва ри ан ты об мо ток поз во -
ля ют соз дать ре ше ние, под хо дя щее для
боль ши н ства ви дов при ме не ния в ди а -
па зо не мо мен тов от 0,18 до 53 Н·м и
ско рос тей от 1000 до 8000 мин1.

Пред ла га ют ся сле ду ю щие ва ри ан ты
ис пол не ния сер вод ви га те лей BSH и
BDH: со сто я ноч ным тор мо зом или без
не го; с ре золь ве ром, с од но или мно -
го обо рот ным аб со лют ным дат чи ком
по ло же ния ро то ра SinCos Hiperfase®, с
глад ким кон цом ва ла или со шпон кой,
с ус та нов кой в со от ве т ствии с тре бо ва -
ни я ми МЭК или NEMA.

ВЫ ВО ДЫ

Schneider Electric вы пус ка ет про дук -
цию, поз во ля ю щую ре а ли зо вать сер во -
сис те мы лю бой слож нос ти для раз лич -
ных от рас лей про мыш лен нос ти. Ком -
па ния пре дос тав ля ет сер вис ное и га -
ран тий ное обс лу жи ва ние в Рос сии и по
все му ми ру, вы со кий уро вень тех ни -
чес кой под де рж ки кли ен та на всех эта -
пах, на чи ная от про ек ти ро ва ния и за -
кан чи вая на лад кой, а бла го да ря спе ци -
аль ным биб ли о те кам функ ци о наль ных
бло ков ти пич ных при ме не ний для
конт рол ле ров про це ду ра прог рам ми -
ро ва ния су ще ст вен но уп ро ща ет ся. ●

Ав тор – сот руд ник ЗАО «Шней дер
Элект рик»
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Рис. 3. Lexium 05

Рис. 4. Lexium 15

Рис. 2. Струк ту ра по строе ния сис тем на ба зе

Lexium Motion Controller
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