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 前  言  

本标准按 GB/T 1.1—2020 给出的规则起草。 

请注意本标准的某些内容可能涉及专利，本标准的发布机构不承担识别这些专利的责任。 

本标准所要求达到的性能指标，应由采用本标准的制造企业在设计制造过程中自行进行验证测试，

并对销售的产品作产品符合性声明 

本标准由中国电梯协会提出并归口。 

本标准负责起草单位：空。  

本标准参加起草单位：暂时空。 

本标准主要起草人：暂时空。 
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 引  言 

驱动主机作为自动扶梯和自动人行道的动力来源，对自动扶梯和自动人行道的安全性、可靠性以

及舒适性起着重要作用。 

为了规范自动扶梯和自动人行道驱动主机功率计算的方法，保证自动扶梯和自动人行道驱动主机

功率选择的合理性，制订本标准。
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自动扶梯和自动人行道驱动主机功率计算与选择 

1 范围 

本标准规定了自动扶梯和自动人行道驱动主机（以下简称驱动主机）功率计算的原则、需要考虑的

因素、方法等，结合安全性和经济性为自动扶梯和自动人行道驱动主机功率的合理选择提供了指导。 

本标准不适用于中间驱动自动扶梯、螺旋型自动扶梯、带轮椅运送功能的自动扶梯、变坡段自动扶

梯和加速式自动人行道等需要经过特殊设计的自动扶梯和自动人行道，不适用于单速三相笼型感应电动

机以外的其它原动机驱动的自动扶梯和自动人行道。 

2 规范性引用文件 

下列文件对于本文件的应用是必不可少的。凡是注日期的引用文件，仅注日期的版本适用于本文件。

凡是不注日期的引用文件，其最新版本（包括所有的修改单）适用于本文件。 

GB/T 755—2019 旋转电机 定额和性能 

GB/T 7024 电梯、自动扶梯、自动人行道术语 

GB 16899—2011 自动扶梯和自动人行道的制造与安装安全规范 

GB/T 21210—2016单速三相笼型感应电动机起动性能 

GB/T 30559.3 电梯、自动扶梯和自动人行道的能量性能 第 3 部分:自动扶梯和自动人行道的能量

计算与分级 

GB/Z 31822—2015 公共交通型自动扶梯和自动人行道的安全要求指导文件 

TSG T7007－2016 电梯型式试验规则 

T/CEA 301—2019地铁用自动扶梯技术规范 

3 术语和定义 

GB/T 7024、GB 1689界定的以及下列术语和定义适用于本文件。 

3.1  

驱动主机功率 driving machine power 

驱动主机的电动机转轴上的有效机械功率。 

 注：改写GB/T 755—2019, 5.5.3 

3.2  

制动载荷 brake load 

梯级、踏板或胶带上的载荷，并以此载荷设计制动系统制停自动扶梯或自动人行道。 

 [GB 16899—2011，定义 3.1.4] 

3.3  

乘客载荷 passenger load 

是主要由自动扶梯或自动人行道乘客流量引起的载荷，作为自动扶梯或自动人行道部件的疲劳强度、

寿命设计计算、电动机功率计算的载荷。 
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 注：改写T/CEA 301—2019, 5.3.4 

3.4  

工作类型 service type 

是指按照自动扶梯和自动人行道的用途与预期的使用场合进行的分类，可以分为普通型和公共交通

型。 

[TSG T7007—2016，J3.2] 

3.5  

载荷条件 load condition 

载荷条件反映使用时间内自动扶梯和自动人行道的载荷特性，由规定时间区间内自动扶梯和自动人

行道运送的载荷确定，用规定时间区间内自动扶梯和自动人行道载荷的状况表示，可用文字描述表

示或用载荷-时间图表示。 

 [GB/Z 31822—2015，4.4] 

3.6  

名义速度 nominal speed 

由制造商设计确定的，自动扶梯或自动人行道的梯级、踏板或胶带在空载(例如：无人)情况下的运 

行速度。 

 [GB 16899—2011，定义 3.1.21] 

3.7  

最大转矩 breakdown torque 

电动机在额定电压和额定频率下所产生的无转速突降的稳态异步转矩最大值。 

 [GB/T 21210—2016，术语和定义3.4] 

4 用于驱动主机负载功率计算的乘客载荷系数与等效乘客载荷 

4.1 乘客载荷系数 

乘客载荷系数应按如下规则设定： 

a） 对于普通型自动扶梯和自动人行道，制造商应基于自身良好的工程实践对乘客载荷系数设定

合理的取值。 

b） 对于公共交通型自动扶梯和自动人行道，按GB 16899—2011中H.2规定，制造商和业主应根据

实际交通流量确定载荷条件。 

1） 若业主没有规定自动扶梯和自动人行道应满足的载荷条件，制造商在基于GB 16899—2011

中公共交通型自动扶梯和自动人行道载荷条件和良好的工程实践的基础上对乘客载荷系

数设定合理的取值。 

2） 若业主规定了自动扶梯和自动人行道应满足的载荷条件，制造商应按照载荷条件的规定

对乘客载荷系数设定合理的取值。例如对于具有客流量大、高峰客流时间长等特点的场

所（如地铁）使用的自动扶梯的乘客载荷系数应按照T/CEA 301—2019中 5.3.4的载荷条

件设定。 

4.2 等效乘客载荷 

等效乘客载荷应按公式（1） 计算 

𝑚𝑒𝑞 = 𝑚𝑏𝑟 × 𝑘1                                        (1)  

式中： 

𝑚𝑒𝑞——等效乘客载荷，单位为kg； 
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𝑚𝑏𝑟——对于自动扶梯为每个梯级上的制动载荷，对于自动人行道为每0.4 m长度上的制动载荷,单位为kg； 

注：制动载荷按 GB 16899—2011 中 5.4.2.1.3.1和 5.4.2.1.3.3确定。 

𝑘1——乘客载荷系数。 

5 驱动主机负载功率计算的方法 

5.1 通则 

a) 驱动主机负载功率由等效乘客载荷消耗功率、梯级带/踏板带消耗功率和扶手带消耗功率确定； 

b) 对于自动扶梯和倾斜角大于0度的自动人行道，等效乘客载荷消耗功率为倾斜区段和上/下水平

区段的乘客载荷消耗的功率。对于倾斜角等于0度的自动人行道，等效乘客载荷消耗功率为两

梳齿交叉线之间水平区段的乘客载荷消耗的功率； 

c) 对于自动扶梯和倾斜角大于0度的自动人行道，梯级带/踏板带消耗功率为上/下分支倾斜区段、

上/下分支的上/下水平区段梯级带/踏板带消耗的功率。对于倾斜角等于0度的自动人行道，梯

级带/踏板带消耗功率为两梳齿交叉线之间上/下分支水平区段的梯级带/踏板带消耗的功率； 

d) 扶手带消耗功率宜以分段形式确定。分段的原则是在每个区段上具有相同的计算参数，例如：

摩擦系数等。 

5.2 驱动主机负载功率计算的方法 

5.2.1 等效乘客载荷消耗功率 

a） 对于自动扶梯和倾斜角大于0度的自动人行道,倾斜区段等效乘客载荷消耗功率的计算见公式（2） 

𝑃𝑒𝑞1 =

𝐻

sin 𝛼×𝐷
× [𝑚𝑒𝑞 × 𝑔 × (sin 𝛼 + 𝜇1 × cos 𝛼)] × 𝑣

𝜂𝑃𝐵 𝑆𝐵⁄
                             (2)  

式中： 

H——提升高度，单位为m； 

α——倾斜角，单位为°； 

D——对于自动扶梯其等于梯级节距（即一个梯级所对应的梯级链的长度，见 GB/T 30559.3），对于自动人行道其

等于0.4(见GB 16899—2011中的5.4.2.1.3.3)，单位为m； 

𝑚𝑒𝑞——等效乘客载荷，单位为kg； 

g——重力加速度，单位为𝑚 𝑠2⁄ ； 

𝜇1——梯级/踏板滚轮滚动摩擦系数； 

ν——名义速度，单位为m/s； 

𝜂𝑃𝐵 𝑆𝐵⁄ ——梯级链/踏板链与电动机转轴之间传动元件的总效率。 

注：由于梯级链/踏板链与电动机转轴之间传动元件的多样性，在此不再做细分，下同。 

b） 对于自动扶梯和倾斜角大于0度的自动人行道,水平区段等效乘客载荷消耗功率的计算见公式（3） 

𝑃𝑒𝑞2 =

(𝐿𝑡+𝐿𝑏)

𝐷
× 𝑚𝑒𝑞 × 𝑔 × 𝜇1 × 𝑣

𝜂𝑃𝐵 𝑆𝐵⁄
                               (3)  

式中： 

𝐿𝑡——上水平区段长度，单位为m； 

𝐿𝑏——下水平区段长度，单位为m； 
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D——对于自动扶梯其等于梯级节距（即一个梯级所对应的梯级链的长度，见 GB/T 30559.3），对于自动人行道其

等于0.4(见 GB 16899—2011中的5.4.2.1.3.3)，单位为m； 

𝑚𝑒𝑞——等效乘客载荷，单位为kg； 

g——重力加速度，单位为𝑚 𝑠2⁄ ； 

𝜇1——梯级/踏板滚轮滚动摩擦系数； 

ν——名义速度，单位为m/s； 

𝜂𝑃𝐵 𝑆𝐵⁄ ——梯级链/踏板链与电动机转轴之间传动元件的总效率。 

c） 对于自动扶梯和倾斜角大于0度的自动人行道,等效乘客载荷消耗功率的计算见公式（4） 

𝑃𝑒𝑞 = 𝑃𝑒𝑞1 + 𝑃𝑒𝑞2 (4) 

式中： 

𝑃𝑒𝑞——等效乘客载荷消耗功率； 

𝑃𝑒𝑞1——倾斜区段等效乘客载荷消耗功率； 

𝑃𝑒𝑞2——水平区段等效乘客载荷消耗功率。 

d） 对于倾斜角等于0度的自动人行道，等效乘客载荷消耗功率的计算见公式（5） 

𝑃𝑒𝑞 =

𝐿

𝐷
× 𝑚𝑒𝑞 × 𝑔 × 𝜇1 × 𝜈

𝜂𝑃𝐵 𝑆𝐵⁄
                         (5)  

式中： 

L——两梳齿交叉线之间水平区段长度，单位为m； 

D——对于自动人行道其等于0.4(见 GB 16899—2011中的5.4.2.1.3.3)，单位为m； 

𝑚𝑒𝑞——等效乘客载荷，单位为kg； 

g——重力加速度，单位为𝑚 𝑠2⁄ ； 

𝜇1——踏板滚轮滚动摩擦系数； 

ν——名义速度，单位为m/s； 

𝜂𝑃𝐵 𝑆𝐵⁄ ——踏板链与电动机转轴之间传动元件的总效率。 

5.2.2 梯级带/踏板带消耗功率 

a） 对于自动扶梯和倾斜角大于0度的自动人行道，上/下分支倾斜区段的梯级带/踏板带消耗功率

的计算见公式（6） 

𝑃𝑆𝐵 𝑃𝐵1⁄ =
2 ×

𝐻

sin 𝛼×𝐷
× (𝑊 × cos 𝛼 × 𝜇1 + 𝑊𝑅 × 𝜇2) × 𝑣

𝜂𝑃𝐵 𝑆𝐵⁄
                         (6)  

式中： 

H——提升高度，单位为m； 

α——倾斜角，单位为°； 

D——对于自动扶梯其等于梯级节距（即一个梯级所对应的梯级链的长度，见 GB/T 30559.3），对于自动人行道其

等于0.4(见 GB 16899—2011中的5.4.2.1.3.3)，单位为m 

W——含梯级链和梯级轴的梯级重量或0.4m踏板带的重量，单位为N； 

𝜇1——梯级/踏板滚轮滚动摩擦系数； 

𝑊𝑅——梯级/踏板(滚轮)侧向导向力，单位为N； 

𝜇2——梯级/踏板(滚轮)导向滑动摩擦系数； 

ν——名义速度，单位为m/s； 

𝜂𝑃𝐵 𝑆𝐵⁄ ——梯级链/踏板链与电动机转轴之间传动元件的总效率。 
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b）对于自动扶梯和倾斜角大于0度的自动人行道，上/下分支的上/下水平区段的梯级带/踏板带消

耗功率的计算见公式（7） 

𝑃𝑆𝐵 𝑃𝐵2⁄ =
2 ×

(𝐿𝑡+𝐿𝑏)

𝐷
× (𝑊 × 𝜇1 + 𝑊𝑅 × 𝜇2) × 𝜈

𝜂𝑃𝐵 𝑆𝐵⁄
                      (7)  

式中： 

𝐿𝑡——上水平区段长度，单位为m； 

𝐿𝑏——下水平区段长度，单位为m； 

D——对于自动扶梯其等于梯级节距（即一个梯级所对应的梯级链的长度，见 GB/T 30559.3），对于自动人行道其

等于0.4(见 GB 16899—2011中的5.4.2.1.3.3)，单位为m； 

W——含梯级链和梯级轴的梯级重量或0.4m踏板带的重量，单位为N； 

𝜇1——梯级/踏板滚轮滚动摩擦系数； 

𝑊𝑅——梯级/踏板(滚轮)侧向导向力，单位为N； 

𝜇2——梯级/踏板(滚轮)导向滑动摩擦系数； 

ν——名义速度，单位为m/s； 

𝜂𝑃𝐵 𝑆𝐵⁄ ——梯级链/踏板链与电动机转轴之间传动元件的总效率。 

c） 对于自动扶梯和倾斜角大于0度的自动人行道，梯级带/踏板带消耗功率的计算见公式（8） 

𝑃𝑆𝐵 𝑃𝐵⁄ = 𝑃𝑆𝐵 𝑃𝐵1⁄ + 𝑃𝑆𝐵 𝑃𝐵2⁄                                                  (8)  

式中： 

𝑃𝑆𝐵/𝑃𝐵——梯级带/踏板带消耗功率； 

𝑃𝑆𝐵/𝑃𝐵1——上/下分支倾斜区段的梯级带/踏板带消耗功率； 

𝑃𝑆𝐵/𝑃𝐵2——上/下分支的上/下水平区段的梯级带/踏板带消耗功率。 

d） 对于倾斜角等于0度的自动人行道，踏板带消耗功率的计算见公式（9） 

𝑃𝑆𝐵 𝑃𝐵⁄ =
2 ×

𝐿

𝐷
× (𝑊 × 𝜇1 + 𝑊𝑅 × 𝜇2) × 𝜈

𝜂𝑃𝐵 𝑆𝐵⁄
                        (9)  

式中： 

L——两梳齿交叉线之间水平区段长度，单位为m； 

D——对于自动人行道其等于0.4(见 GB 16899—2011中的5.4.2.1.3.3)，单位为m； 

W——0.4m踏板带的重量，单位为N； 

𝜇1——踏板滚轮滚动摩擦系数； 

𝑊𝑅——踏板（滚轮）侧向导向力，单位为N； 

𝜇2——踏板（滚轮）导向滑动摩擦系数； 

ν——名义速度，单位为m/s； 

𝜂𝑃𝐵 𝑆𝐵⁄ ——踏板链与电动机转轴之间传动元件的总效率。 

5.2.3 扶手带消耗功率 

由于不同制造商的扶手带系统的驱动方式和扶手带导轨的差异较大，本标准如下所述的计算方法可

供具体实施计算时参考，允许采用经实践证明是合理的其他计算方法。 

a） 对于自动扶梯和倾斜角大于0度的自动人行道，扶手带消耗功率的计算见公式（10） 

𝑃𝐻𝐿 =
2 × [𝐴 +

𝐻

sin 𝛼
× (𝐵 + 𝑚𝑒𝑞 × 𝐶)] × 𝜈

𝜂𝐻𝐿
                         (10)  
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式中： 

A——扶手带在回转、变向、水平区段所受的阻力，单位为N； 

 H——提升高度，单位为m； 

 α——倾斜角，单位为°； 

B——每米长度的扶手带所受的固有阻力，单位为N/m； 

𝑚𝑒𝑞——等效乘客载荷，单位为kg； 

C——每米长度的扶手带由于乘客载荷引起的附加阻力系数,单位为𝑁 (𝑚 ∙ 𝑘𝑔)⁄ ； 

 ν——名义速度，单位为m/s； 

𝜂𝐻𝐿——扶手驱动链与电动机转轴之间传动元件的总效。 

 注：由于扶手驱动链与电动机转轴之间传动元件的多样性，在此不再做细分，下同。 

b）对于倾斜角等于0度的自动人行道，扶手带消耗功率的计算见公式（11） 

𝑃𝐻𝐿 =
2 × [𝐴 + 𝐿 × (𝐵 + 𝑚𝑒𝑞 × 𝐶)] × 𝜈

𝜂𝐻𝐿
                              (11)  

式中： 

A——扶手带阻力的常量部分，单位为N； 

 L——两梳齿交叉线之间水平区段长度，单位为m； 

B——每米长度的扶手带所受的固有阻力,单位为N/m； 

𝑚𝑒𝑞——等效乘客载荷，单位为kg； 

C——每米长度的扶手带由于乘客载荷引起的附加阻力系数,单位为𝑁 (𝑚 ∙ 𝑘𝑔)⁄ ； 

 ν——名义速度，单位为m/s； 

 𝜂𝐻𝐿——扶手驱动链与电动机转轴之间传动元件的总效。 

5.2.4 驱动主机负载功率计算 

驱动主机负载功率为以上三部分功率之和，计算见公式（12） 

𝑃 = 𝑃𝑒𝑞 + 𝑃𝑆𝐵 𝑃𝐵⁄ + 𝑃𝐻𝐿                                                                    (12)  

式中： 

P——驱动主机负载功率； 

𝑃𝑒𝑞——等效乘客载荷消耗功率； 

𝑃𝑆𝐵/𝑃𝐵——梯级带/踏板带消耗功率； 

𝑃𝐻𝐿——扶手带消耗功率。 

6 驱动主机功率的选择 

6.1 使用环境对驱动主机功率选择的影响 

当自动扶梯和自动人行道安装地点的海拔超过1000m和/或自动扶梯和自动人行道机房内的温度超

过电动机定额时的最高环境温度，应对驱动主机所用电动机的输出功率按照GB/T755—2019中的有关规

定进行修正，修正系数设定为𝑘2。 

6.2 电动机定额方式对驱动主机功率选择的影响 

自动扶梯和自动人行道用三相笼型感应电动机的定额方式为一般为S1连续工作制或S6连续周期工

作制。在进行驱动主机负载功率计算时是将负载按照S1连续工作制进行的，所以对于S6连续周期工作制

定额的电动机需要对其额定功率进行相应的修正，以便将其转化为等效负载定额。该修正系数随其负载

持续率的不同而不同，应由电动机制造商提供相应修正系数的取值,修正系数设定为𝑘3。 
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6.3 驱动主机的电动机额定功率的选择 

驱动主机的电动机的额定功率应满足以下条件，见公式（13）： 

𝑃𝑁 ≥
𝑃

𝑘2 × 𝑘3
                                                      (13)  

式中： 

𝑃𝑁——电动机的额定功率； 

P——驱动主机负载功率； 

𝑘2——考虑海拔和/或环境温度的修正系数； 

𝑘3——考虑电动机工作制定额的修正系数。 

7 驱动主机过载能力校验 

7.1 普通型自动扶梯和自动人行道驱动主机过载能力校验 

按照6.3选定的驱动主机的电动机的最大转矩𝑇𝑏应不小于在100%制动载荷工况下的驱动主机负载

转矩𝑇𝑚𝑎𝑥，见公式（14），同时驱动主机应能在载荷条件中规定的最大负载工况下正常工作且持续时

间应与载荷条件相匹配。 

𝑇𝑏 ≥ 𝑇𝑚𝑎𝑥                                                               (14)  

式中： 

𝑇𝑏——电动机的最大转矩； 

𝑇𝑚𝑎𝑥——在100%制动载荷工况下的驱动主机负载转矩； 

7.2 ————公共交通型自动扶梯和自动人行道驱动主机过载能力校验 

按照GB/Z 31822—2015的要求，公共交通型自动扶梯和自动人行道驱动主机应能在100%制动载荷

工况下正常工作且持续时间应与载荷条件相匹配。
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