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Введение 

 

Приводы металлорежущих станков предназначены для осуществления рабо-

чих, вспомогательных и установочных перемещений инструментов и заготовки. Их 

делят на приводы главного движения - скорости резания и приводы подач - коорди-

натных и вспомогательных перемещений. К каждому виду привода, с учетом слу-

жебного назначения станка, предъявляют свои специфические требования по пере-

даче силы, обеспечению постоянства скорости, ее изменения и настройки, точности 

перемещения и погрешности позиционирования узла, быстродействию, надежности, 

стоимости, габаритным размерам. 

В связи с развитием числового управления станками каждое движение чаще 

всего осуществляется от своего отдельного источника - электрического или гидрав-

лического двигателей различных типов, обладающих своими особенностями, опре-

деляющими области рационального применения. 

При разработке приводов станков следует учитывать, что имеющиеся системы 

электро- и гидроприводов позволяют решить многие задачи, связанные с регулиро-

ванием и изменением скорости и направления движения, которые раньше решали 

лишь с помощью механических устройств. В итоге существенно упрощается меха-

ническая часть привода, укорачиваются кинематические цепи, что способствует по-

вышению жесткости привода и точности перемещения, упрощается автоматическое 

дистанционное управление приводом, расширяются возможности унификации при-

водов и выполнения их в виде отдельных агрегатов (модулей). Существует тенден-

ция применения в станках модульного комплектного электрооборудования для осу-

ществления всех движений, что существенно упрощает автоматизацию станков, их 

стыковку с системами числового управления. 

В общем случае использование приводов с бесступенчатым регулированием 

связано с проблемой роста мощности привода. Это при равенстве прочих условий с 

приводом со ступенчатым регулированием существенно удорожает использование 

приводов с бесступенчатым регулированием. Современные двигатели с бесступен-

чатым регулированием имеют небольшой диапазон регулирования, не превышаю-
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