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 起重机控制应用程序 简介

软件 ，起重机控制应用程序。

起重机控制应用程序适用于起重机系统。

 概述

此应用程序不向后兼容。请阅读应用程序变更说明或第 章：更新应用程序时，请参阅本手册中

有关 版本的兼容性问题，了解需要记录哪些内容。调试时，还可参阅 中

更新的参数说明。

通过选择 （可变文本）并按 可在 中查看帮助。

以下所示为 中的 （识别）参数帮助文本的示例。
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 基本功能

起重机控制应用程序提供许多用于控制感应电机和永磁电机的参数。这些参数可用于需要 信号

具备广泛灵活性且仅使用简单的 控制逻辑的各种不同过程。

灵活的 控制可能，提升了应用程序适应不同过程的能力，可将任何输入或实际值连接到带有缩

放因子的任何参数。

附加功能：

 操纵杆输入死区
 主从功能
 带有可选响应的热交换单元的冷却监控输入
 用于立即制动闭合的制动监控输入和实际电流监控
 不同速度和负载的独立速度控制调节
 微调功能，可设置两个不同的参考值
 可将现场总线过程数据连接到任意参数和某些监控值
 模拟输入 和 可按 控制任何参数

 支持四个模拟输出
 支持两个 板

 回滚控制和转矩内存
 制动滑移监控（开始降低负载）
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 用于起重机功能的快速调试

 机械制动控制和监控

变频器中的机械制动控制功能支持平滑增强转矩，以在释放机械制动顺利启动之前防止制动闭合，

变频器将继续提供转矩，直到机械制动控制接管命令。

机械制动控制参数位于组 中。

请参阅章节 “制动控制”了解有关参数及其行为的详细信息。

 用于闭环的回滚控制

回滚功能可防止制动打开时负载下移。此功能在参数组 中激活。

机械制动控制的轻松调试技巧：

应用程序软件在识别运行过程中根据电机额定参数、制动机械打开延迟 和制动机械关闭

延迟 计算参数设置。

 输入电机铭牌值 （基本参数）。

 输入电机磁化电流 （如果已知）（使用功率因数计算（如果未给定））。

 使用 （识别）选项 （识别但电机不运行）在静止状态下运

行识别。

 如果磁化电流未知，则进行安排，以便执行 （识别）选项 ，即

（ 和磁化电流）识别运行。

 识别后，从变频器上载参数。

 与制动相关的参数集中位于 中。

 选择用于控制制动 （制动打开，直接）的输出。

 选择反馈输入（如果使用）： （制动反馈）。

 输入用于打开制动的制动机械时间延迟： 。

 输入用于打开制动的制动机械时间延迟： 。

 根据具体系统，可执行 （制动定时）识别运行。

 对参数中的控制位置和控制信号进行必要更改。

 对于 （起重机识别）模式下的升降，执行 （起

重机识别运行）。

 如果在调试过程中发现制动的模式准确定时，建议再次执行

（起重机识别）。请参阅 说明中发生修改的参数的详细列表。

 在无负载且提供以下监控信号的情况下执行 （开环）运行。

 如果可能，使用 监控间隔（请参阅第 章“解决问题”）。

 值：制动状态字

 值：电机转矩

 值：电机电流

 值：斜坡输出频率

 值：输出频率

 值：轴频率

 值：电机电压

 值：直流电压

 监控编码器的轴频率是否正确。

一些情况下，可能需要过滤一些 ： 。

 确认电流和转矩未显示出异常行为。

 更改为闭环控制 （电机控制模式）： （闭

环速度控制）。
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 起重机的串联操作

 主 从（速度 转矩共享）

主 从（速度 转矩共享）功能主要在电机轴相互连接以承载共同负载时使用。在此情况下，

主机将处于速度控制模式，从机将处于转矩控制模式。

外部控制信号仅连接到主 。主机通过系统总线控制从机。主控站通常由速度控制，其

他变频器则遵循其转矩参考。

主 从参数位于章节 中的组 中，参数说明位于章节 中。

 串联起重葫芦（轴同步）

串联起重葫芦功能可通过同时同步两个轴来升降重量更高的负载。

串联操作可帮助监控和控制吊钩的位置差异，同步每个起重葫芦 吊运车的移动。

 使用起重机应用程序软件通过系统总线可在主 从轴之间实现轴同步。

最多可同步四个轴。

串联操作通信通过 （主 从操作模式）（选项 和选项 ）

启用。请参阅章节 主 从。

 串联操作（ （轴同步））参数位于章节 和 中的组 和

中。

 防摇

高架起重机通常应用在工厂生产制造或维修维护的场合，其中，生产率和安全是公认的最重要的

要求。起重机移动过程中负载发生摆动是一种自然现象，因为负载通过缆绳吊在抓取装置上，将

会像钟摆装置那样运动。

系统总线
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提供集成的无传感器防摇控制功能，无需编码器，也无需与起重葫芦变频器进行通信。防摇

功能只能在吊运车和走移运动中使用。

防摇功能受许可证保护。用户需要从丹佛斯供应商处购买许可证密钥才能使防摇功能生效。许可

证密钥的状态可在监控参数 中进行检查和验证。

要消除摇摆，起重机应用程序软件中提供了两种不同方法。用户需要设置

（平均摆动周期）或 （最长绳索长度）。

如何计算摆动周期
• 将吊钩降低至实际最低位置。无需在吊钩上连接负载。
• 全速运行起重机并提供停止命令。
• 测量 次摆动（前后）的持续时间并计算摆动周期。

• 在参数内输入摆动周期。

防摇参数位于组 中。请参考组 ，了解带有摆动周期方法的不同防摇模式。

绳索长度

在 内输入最大绳索长度（以 为单位）。从滚筒到接触地面或刚好在地面上

方的吊钩的距离。

注意：如果将使用摆动周期方法，则 （绳索长度）参数保持为 （零）。

如果绳索长度的值不为零，则摆动周期方法将失效。使用 （绳索长度）方法，

则只有 （模式 ）有效。

防摇参数位于组 中。有关更详细信息，请参阅章节 和 。

 速度优化（取决于功率的速度控制）

速度优化功能将速度直接限制为所要求的功率 级别。针对正向限制速度和反向限制速度提供

不同设置。此功能可在参数 和 中激活。

次摇摆 
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 防止冲击负载

使用冲击负载功能，可平稳进行负载拾取，直到负载被吊升到空中。这可保护起重机，避免承受

因起重葫芦鼓轮和绳索以更高速度检测到的负载突然变化所导致的额外压力。

起重葫芦变频器通过防止冲击负载功能监控负载。如果太快吊升，吊升速度将按照预定义的

（冲击负载参考）降低，直到经过 （冲击负载时间）。

（冲击负载）和 （松绳）参数位于组 中。有关更详细信息，请

参阅章节 和 。

 防止绳松

当负载或吊钩接近地面时，将使绳索松驰，这会损坏绳索。当负载或吊钩高速接触地面时，绳索

还可能从导绳器中跳出。 

防止绳松模式可通过参数 激活。降低吊钩负载时，当实际转矩降至

（负载脱离吊钩）以下时，变频器将激活 （零速参考）。

 集成的功能安全

要激活符合 要求的集成的功能安全，需要在 插槽中安装一块高级安全选件板。可使

用三种类型的安全选件板（ 、 和 ），可按照应用要求进行选择。请参阅

《 高级功能安全操作指南》了解详细信息。

起重机应用程序支持停止功能（ 、 、 和 ）和速度限制功能（ 、 和 ）。

功能安全参数可在参数组 中激活。有关更详细信息，请参阅章节 和 。

 负载估计

起重葫芦变频器将估计吊钩上的负载以防起重机进入过载模式。这意味着，当变频器检测到过载

时，它将提供报警并停止起重机。

要计算实际负载，需要在组 中设置起重葫芦机械参数。

了解实际负载测量值基于起重葫芦机械参数这一点很重要。因此，如果未正确输入这些值，变频

器将不会显示出准确值。

有关更详细信息，请参阅章节 和 。
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Jumper block  X3 :
CM A and CM B grounding

CMB connected to GND

CMA connected to GND

CMB isolated from GND

CMA isolated from GND

CMB and CMA
internally connected together,
isolated from GND

= Factory default

 控制

端子 信号 说明

参考电压输出 电位计等的电压

模拟输入 。

范围 ，

范围

模拟输入 频率参考。
根据跳线选择输入范围。

默认范围：电压

地 参考和控制接地

模拟输入 。

范围 ，

范围

模拟输入 频率参考
根据跳线选择输入范围。

默认范围：电流

控制电压输出 开关等的电压，最大值

地 参考和控制接地

可编程 默认情况下未定义任何功能

可编程 默认情况下未定义任何功能

可编程 默认情况下未定义任何功能

共用 接地或接

控制电压输出 开关的电压（请参见 ）

地 参考和控制接地

可编程 默认情况下未定义任何功能

可编程 默认情况下未定义任何功能

可编程 默认情况下未定义任何功能

共用 接地或接

模拟输出

可编程

根据跳线选择输出范围。
范围 。 ，最大值
范围 ，

数字输出 可编程
集电极开路， ，

继电器输出

可编程

开关容量

继电器输出

可编程

可编程

默认情况下未定义任何功能

表 应用程序的默认 配置和连接示例。

备注：请参阅用户手册、“控制连接”章节了解硬件规格和配置。

备注：请参见下方的跳线选择。

用户手册中提供了

更多信息。

 

参考电位计，

隔离接地

隔离接地

和

在内部连接在一起，

隔离接地

接地

接地

跳线块 ：
和 接地

出厂默认设置
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 “端子到功能” 编程原则

与其他 应用程序使用的常规方法相比，多用途控制应用程序 以及泵和风机控制

应用程序（和部分其他应用程序）中的输入和输出信号的编程原则不同。

在功能到端子编程方法 这种常规的编程方法中，有固定的输入或输出，可以为其定义特定功

能。但是，上面提到的应用程序使用端子到功能编程方法 ，以相反的方向进行编程流程：功

能显示为参数，操作员可为其定义特定的输入 输出。请参阅第 页上的警告。

 定义面板上特定功能的输入 输出

通过给定参数适当的值，完成特定输入或输出与特定功能（参数）的连接。该值由 控

制板上的板槽（请参见 用户手册）和各自的信号编号组成，如下所示。

功能名称

插槽 端子编号

端子类型

示例：您想要将数字输出功能参考故障 报警（参数 ）连接到基本板 上的数字输

出 （请参见 用户手册）。

首先，找到键盘上的参数 。按一次向右菜单按钮进入编辑模式。在值行中，您将看到左侧

的端子类型（ 、 、 、 ），以及右侧当前连接到的输入 输出功能（ 、

等），或者如果未连接，则为值 。

当某个值闪烁时，按住 按钮上下移动以找到所需的板槽和信号编号。该程序将从 开始

滚动板槽，继续从 到 ，以及从 到 的 选项。

完成设置所需的值后，按下 按钮一次，确认更改。

READY

I/Oterm

DigOUT:B.1
AI Ref Faul/Warn

READY

I/Oterm

DigOUT:0.0

READY

I/Oterm

DigOUT:0.0

READY

I/Oterm

DigOUT:B.1

enterAI Ref Faul/Warn AI Ref Faul/Warn AI Ref Faul/Warn
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 为 编程工具的特定功能定义端子

如果使用 编程工具执行参数化操作，您必须以与控制面板相同的方式在功能和输入 输出

之间建立连接。只需从值列内的下拉菜单中选取地址代码即可（如下图所示）。

图

编程工具截图；输入地址代码

切勿将两个功能连到同一个输出，以避免功能超限，确保操作无瑕疵。

!
WARNING

备注：输入与输出不同，不能在运行状态中更改。
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 定义未使用的输入 输出

所有未使用的输入和输出必须给定板槽值 ，并给定端子编号值 。值 也是大部分功能的默认

值。但是，如果要使用数字输入信号的值，例如，仅限测试目的，您可以将板槽值设置为 ，端

子编号设置为 之间的任意数字，将输入置于“真”状态。换句话说，值 与“开路触点”对

应，值 至 与“闭合触点”对应。

如果是模拟输入，给定端子编号值 与 信号级别对应，值 与 对应，值 与 对应，

以此类推。端子编号的给定值 与 的信号级别对应。



起重机控制

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/

 起重机控制应用程序 监控值

在后面几页中，可找到各自参数组中的参数的列表。参数描述位于第 页至第 页。参数描述

不只包括此应用程序中可用的参数，请参阅参数列表了解此应用程序中可用的参数。

列说明：

代码 键盘上的位置指示；向操作人员显示当前参数编号

参数 参数名称

最小 参数的最小值

最大 参数的最大值

装置 参数值的单位；可用时提供

默认 工厂预设值

自定义 客户自己的设置

参数的 编号

在参数代码上：参数值只能在 停止后更改。

将端子到功能方法 应用到这些参数（请参见章节 ）

可从现场总线按 编号来控制监控值

该手册提供了一般对于监控不可见的信号，即不是参数或标准监控信号。这些信号使用 字母 显

示。例如，

正常监控信号

应用程序中的正常参数

固件信号，可在选择的信号类型为 （固件）时使用 进行监控

应用程序信号，可在选择的信号类型为 （应用程序）时使用 进行监控

键盘上的参考类型参数

函数。信号以函数输出的形式接收

数字输入信号
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 监控值

监控值是参数和信号以及状态和测量的实际值。

代码 参数 单位 格式 说明

（输出频率） 至电机的输出频率

（频率参考） 至电机控制的频率参考

（电机速度） 电机转速

（电机电流） 视情况变化 秒线性滤波

（电机转矩） 电机标称转矩的

（电机功率）

（电机电压） 计算的电机电压

（直流回路电压） 测得的直流滤波电压。

（设备温度） ° 散热片温度

（电机温度） 计算的电机温度

（模拟输入 ） ，未滤波。

（模拟输入 ） ，未滤波。

（模拟输入 ） ，未滤波。

（模拟输入 ） ，未滤波。

（模拟输出 ）

（模拟输出 ）

（模拟输出 ）

（模拟输出 ）

、 、 数字输入状态

数字输入状态

（转矩参考） 使用的转矩参考

（ 温度）
板的最高温度，

秒滤波。

（多重监控项目） 显示三个可选择的监控值

表 监控值
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 监控值

代码 参数 单位 格式 说明

（电流） 视情况变化 未滤波的电机电流

（转矩） 未滤波的电机转矩

（直流电压） 未滤波的直流母线电压

（状态字 （应用程序））

（编码器 频率）

未滤波

（输出功率） 视情况变化 未滤波电源

（测得的温度 ）
秒滤波。

（测得的温度 ）
秒滤波。

（测得的温度 ）
秒滤波。

（测得的温度 ）
秒滤波。

（测得的温度 ）
秒滤波。

（测得的温度 ）
秒滤波。

（ 编码器转数）

（ 编码器位置）

（阶跃响应）

（ 实际值）

（磁通电流）

（调速器状态）

（频率差值）

（转子磁通）

（数据记录器触发字）

（识别故障代码）

表 监控值



起重机控制

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/

 现场总线监控值

代码 参数 装置 格式 说明

（现场总线控制字）

（现场总线速度参考）

（现场总线状态字）

（现场总线实际速度）

（现场总线转矩参考）
现场总线 的
默认控制

（现场总线限制缩放）
现场总线 的
默认控制

（现场总线调整参考）
现场总线 的
默认控制

（现场总线模拟输出）
现场总线 的
默认控制

（现场总线电机电流）
给定电机电流
（与变频器无
关）含一位小数

（故障字 ）

（故障字 ）

（警告字 ）

（辅助状态字）

（最后激活的故障）

（辅助控制字）

（ 状态字）

（ 状态字 ）

（ 状态）

（最后激活的警告）

（编码器圈数）

（编码器角度）

（故障字 ）

（警告字 ）

表 现场总线监控值

 主 从监控值
代码 参数 单位 格式 说明

（ 系统状态）

（总电流）
所有变频器的总

电流

（主控制字）

代码 参数 单位 说明

（电机电流 ）

（电机电流 ）

（电机电流 ）

（电机电流 ）

代码 参数 装置 说明

（状态字 ）

（状态字 ）

（状态字 ）

（状态字 ）

表 主 从监控值

 控制监控值
代码 参数 装置 格式 说明

（ 参考） 使用的 参考

（ 实际值） 实际值

（ 输出） 缩放前的 输出

（缩放的 输出）
已缩放的 输出

这用于 连接
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 频率链
代码 参数 单位 格式 说明

（频率参考 ）

（频率参考 ）

（频率参考）

至电机控制的频率参考

（频率参考实际值）

（频率斜坡输出）

（频率参考最终值）

（编码器频率）

 转矩链
代码 参数 单位 格式 说明

（转矩参考）

（转矩参考 ）

（转矩参考最终值）

（速度控制输出）

（转矩参考实际值）

来自速度控制和 或转矩

控制的最终转矩参考

 制动控制
代码 参数 单位 格式 说明

（制动状态字）

 运动
代码 参数 单位 格式 说明

（序列号密钥）

（许可证状态）

 轴同步
代码 参数 装置 格式 说明

（主机旋转圈数）

（自身圈数）

（控制输出）

（旋转错误）

（位置参考）
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 监控值

（输出频率）

提供给电机的输出频率，按 的时间间隔更新。

（频率参考）

用于电机控制的频率参考，在执行速度共享功能之后，按 的时间间隔更新。

（电机速度）

电机转速

（电机电流）

测得的电机 电流

不同规格设备的电流量程

备注： ，通常位于过程数据 中，量程值始终带有一个小数位。

电压 大小 比例

（电机转矩）

电机标称转矩的

（电机功率）

计算的电机功率

（电机电压）

计算的电机电压

（直流回路电压）

测得的直流滤波电压。

（设备温度）

散热片温度

（电机温度）

计算的电机温度

如果响应是出错，则 是触发限值。
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（模拟输入 ）

（模拟输入 ）

未滤波的模拟输入水平。

、 、 。

监控量程由选件板参数决定。

（模拟输入 ）

（模拟输入 ）

当输入端子选项为 时，可调整来自现场总线的此输入值。这样，就可调整来自现

场总线的可用模拟输入，现场总线过程数据将能够使用所有模拟输入功能。

（模拟输出 ）

（模拟输出 ）

（模拟输出 ）

（模拟输出 ）

模拟输出值 ，

、 、

、 、

状态 状态

（转矩参考）

执行负载份额功能前的转矩参考值。

（ 温度）

板的最高温度， 秒滤波。



起重机控制

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/

 监控值

（电流）

未滤波的电机电流，推荐用于 监控的信号。

（转矩）

未滤波的电机转矩，推荐用于 监控的信号。

（直流电压）

未滤波的直流回路电压，推荐用于 监控的信号。

（应用程序状态字）

（应用程序状态字）将不同变频器状态组合到一个数据字中。

用于 监控的推荐信号。

（应用程序状态字）

假 真

磁通尚未就绪 磁通就绪

未处于就绪状态 准备好

未运行 运行

无故障 故障

正向 反向

紧急停止被激活 紧急停止未被激活

禁止运行 启用运行

无警告 报警

正功率 负功率或发电机转矩或电流限制被激活

无直流制动 直流制动被激活

无运行请求 运行请求

无限制控制激活 限制控制激活

外部制动控制关闭 外部制动控制打开

（轴频率）

滤波后的编码器频率。 编码器 滤波时间。

（输出功率）

未滤波电动变频器输出功率。
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（测得的温度 ）

（测得的温度 ）

（测得的温度 ）

（测得的温度 ）

（测得的温度 ）

（测得的温度 ）

从两个 板单独测量。该信号具有 秒的滤波时间。

（ 编码器转数）

绝对型编码器转数信息。

（ 编码器位置）

旋转一次时的绝对型编码器位置。请参阅编码器手册了解刻度。

（阶跃响应）

频率出错。将斜坡输出到实际编码器的频率与 精度进行比较。可用于闭环控

制中的速度控制调节。

（功率因数实际值）

估计的功率因数。

（磁通电流）

磁通电流部分或总电流。 电机标称电流。

（调速器状态）

（调速器状态）

电动电流调速器状态

发电机电流调速器状态

电动转矩调速器状态 用于闭环监控器

发电机转矩调速器状态 用于闭环监控器

过压调速器状态 直流电压

欠压调速器状态 直流电压
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（频率差值）

最终频率参考的变化 。

（转子磁通） “转子磁通”

计算出的转子磁通。

（数据记录器触发字）

（数据记录器触发字）

功能 注释

故障状态 出现故障时触发记录器

警告状态 出现警告时触发记录器

自动复位警告
出现已定义为自动复位的故障时触发记录

器。此位可用于获取第一个故障的情况。

故障状态或警告状态 出现触发 或 的情况

故障状态或自动复位警告 出现触发 或 的情况

（识别故障代码） 识别故障代码

失败的识别操作的故障代码：

电流测量值偏移

识别电流水平

加速时间太长

未达到识别频率参考

磁化电流太低或太高

磁通曲线超出预期水平

，编码器零位置

最大频率限值太低

，找不到编码器零脉冲

识别超时

识别电流
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 现场总线监控值

（现场总线控制字）

控制字在旁路模式下使用。请参阅 和选件板 。

位 说明

值 值

停用 启用，出现故障或 和 后复位

通过惯性停车紧急停止 启用，正常操作时：保持为“真”

通过斜坡紧急停止 启用，正常操作时：保持为“真”

停止请求 运行请求

强制斜坡为零 启用斜坡

禁用斜坡 启用斜坡

强制参考值为零 启用斜坡

无动作 故障复位

无动作 微调

无动作 微调

禁用 控制 启用 控制

现场总线 关 现场总线 开（监视器脉冲）

现场总线 关 现场总线 开

现场总线 关 现场总线 开

现场总线 关 现场总线 开

无动作 无动作

（现场总线速度参考）

现场总线速度参考来自现场总线

（现场总线状态字）

类型状态字。在应用程序级别生成。

需要选中并使用 。当 板需要时，需要在选件板中将操作模式设

置为 （旁路）并选择 模式： 。

位 说明

值 值

未准备好打开 准备好打开

未做好运行准备 已做好运行准备

未运行 运行

无故障 故障

惯性停止激活 惯性停止未激活

快速停止激活 快速停止未激活

未禁止打开 禁止打开

无警告 报警

速度误差 速度达到参考值

无现场总线控制请求 现场总线控制激活

未用 未用

未用 未用

未用 未用

未用 未用

现场总线 关 现场总线 开（监视器脉冲）
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（现场总线实际速度）

发送到现场总线的实际速度值。

（现场总线转矩参考）

现场总线的转矩参数值。

现场总线 的默认控制。

（现场总线限制缩放）

现场总线的限制缩放输入值。

现场总线 的默认控制。

（现场总线调整参考）

现场总线的参考调整值。

现场总线 的默认控制。

（现场总线模拟输出）

控制模拟输出的现场总线值。

的默认控制。

（现场总线电机电流）

提供的电机电流（与变频器无关）值含一位小数。

（故障字 ）

不同故障被收集到两个字，可从现场总线或使用 软件读取这两个字。

（故障字 ）

故障 注释

过流或 、 、

过电压

欠电压

电机堵转

接地故障

电机欠载

变频器过热

过热 、 、

输入相

制动电阻器过热
（未实施）

已更换设备
（未实施）

键盘或 控制

现场总线

插槽
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（故障字 ）

（故障字 ）

故障 注释

输出相

充电开关 （未实施）

编码器

逆变器 、 （未实施）

（未实施）

外部

制动斩波器 （未实施）

监视器 （未实施）

、

制动

风扇冷却

应用宏 （未实施）

控制故障 、 、 （未实施）

主开关打开 （未实施）

（警告字 ）

（警告字 ）

故障 注释

电机堵转

电机过热

电机欠载

输入相位损失

输出相位损失

安全禁用 （未实施）

插槽 中的现场总线通信故障 （未实施）

插槽 中的现场总线通信故障 （未实施）

变频器过热

模拟输入

未使用

紧急停止 （未实施）

禁止运行 （未实施）

未使用

机械制动

未使用
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（辅助状态字）

（辅助状态字）

故障 注释

保留 保留

窗口控制被激活且速度超出窗口

保留 保留

保留 保留

保留 保留

保留 保留

保留 保留

无动作 外部制动被强制打开

保留 保留

保留 保留

保留 变频器处于转矩控制模式

保留 保留

保留 保留

保留 保留

保留 保留

保留 保留

（故障历史）

上次激活的故障的故障编号。

（辅助控制字）

（辅助状态字）

假 真

保留 保留

保留 保留

保留 保留

保留 保留

保留 保留

保留 保留

保留 保留

无动作 外部制动被强制打开

保留 保留

无动作 复位编码器位置

保留 保留

保留 保留

保留 保留

保留 保留

保留 保留

保留 保留
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（ 状态字）

（ 状态字 ）

状态字 状态字

： ：

： ：

： ：

： ：

： ：

： ：

： ：

： ：

： ：

： ：

： ：

： ：

： ：

： ：

：

：

（ 状态）

当现场总线不使用自己的状态机时，值将被发送到现场总线。

电机控制状态字

假 真

未处于就绪状态 准备好

未运行 运行

顺时针方向 逆时针

无故障 故障

无警告 报警

达到速度参考值

达到零速

磁通就绪

速度限制器激活

编码器方向 逆时针

欠压快速停止

无直流制动 直流制动被激活

重启延迟激活

（警告）

最后激活报警。

（编码器圈数）

增量型编码器的圈数信息。从变频器断开 时，该值将被重置。
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（编码器角度）

增量型编码器的角度信息。从变频器断开 时，该值将被重置。

（故障字 ）

（故障字 ）

故障 注释

速度误差

过载故障激活

无电机故障

故障 和

（警告字 ）

（警告字 ）

故障 注释

速度误差

接地故障警告

过载警告激活

无电机警告

警告 和
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 主 从

（ 系统状态）

（系统总线状态字）

信号 注释

变频器 就绪

变频器 正在运行

变频器 故障

变频器 就绪

变频器 正在运行

变频器 故障

变频器 就绪

变频器 正在运行

变频器 故障

变频器 就绪

变频器 正在运行

变频器 故障

（总电流）

变频器同步操作主变频器

此值是整个变频器同步系统的电流。

变频器同步操作从变频器

和 ：此值是整个变频器同步系统的电流。

和 ：此值是变频器自有功率单元的总电流以及具有更小的从主变频器开始的系

统总线识别编号的变频器的总电流。
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（主控制字）

主变频器控制字。主机发送，从机接收。

（主控制字）

主 从 变频器同步主 从

就绪状态

启用运行

最终运行请求

故障复位 故障复位

运行 运行

故障

制动控制 制动控制

脉冲

制动控制参考放开

数据记录器触发 数据记录器触发

斜坡停机激活

启动延迟激活

禁用 诊断 禁用 诊断

（电机电流 ）

：此值是变频器头号功率单元的电流。

、 和 ：主变频器功率单元的电流。

（电机电流 ）

：此值是变频器二号功率单元的电流。

、 和 ：未更新。

（电机电流 ）

：此值是变频器三号功率单元的电流。

、 和 ：未更新。

（电机电流 ）

：此值是变频器四号功率单元的电流。

、 和 ：未更新。
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（状态字 ）

（状态字 ）

（状态字 ）

（状态字 ）

从变频器状态字

假 真

磁通尚未就绪 磁通就绪

未处于就绪状态 准备好

未运行 运行

无故障 故障

充电开关状态

禁止运行 启用运行

无警告 报警

通信正常

无直流制动 直流制动被激活

无运行请求 运行请求

无限制控制激活 限制控制激活

外部制动控制关闭 外部制动控制打开

听到跳动
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 控制监控

此 控制对输入和输出信号使用 编号。请参阅“ 控制”一章了解详细信息。

（ 参考）

使用的 参考，该参考值按 编号选择。

（ 实际值）

实际值。实际输入按 编号选择。

（ 输出）

缩放前的 输出。此值使用 （ 输出上下限）来进行限制。

（缩放的 输出）

经缩放的 输出。

这用于 连接。缩放功能用于缩放值以更适合所连接的信号。例如，当输出连接到转

矩限制时，实际值需要为 ，但

（ 输出上下限）可以为 以进行更准确的 控制。

 频率链

（频率参考 ）

速度共享之前的频率参考。速度共享还用于参考方向控制。

（频率参考 ）

速度共享之后的频率参考，但在插值器之前调整参考值。

（频率参考）

插值器之后二阶滤波之前的频率参考。

（频率参考实际值）

用于斜坡控制的频率参考。

（频率斜坡输出）

斜坡控制输出。

（频率参考最终值）

速度控制器的最终参考值。与编码器 频率一起使用时，在使用斜坡发电机和速度设

置功能后，用于闭环速度调整。

（编码器 频率）

编码器频率，从编码器直接监控。

 转矩链

（转矩参考）

执行负载份额功能前的转矩参考值。
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（转矩参考 ）

执行负载份额功能之后、转矩阶跃功能之前的转矩参考。

（转矩参考最终值）

加速补偿和速度控制器输出之前的转矩参考链中的最终转矩参考值。

（速度控制输出）

闭环速度控制器输出。

（转矩参考实际值）

来自速度控制和转矩控制的最终转矩参考。还包括转矩阶跃和加速补偿系数。

 制动控制

（制动状态字）

（制动状态字）

假 真

磁通尚未就绪 磁通就绪

未处于就绪状态 准备好

未运行 运行

无故障 故障

无警告 报警

无运行请求 运行请求

无直流制动 直流制动被激活

零速 非零速

制动控制关闭 制动控制打开

制动闭合（机械延迟） 制动打开（机械延迟）

制动反馈下限 制动反馈上限

无限制控制激活 限制控制激活



起重机控制

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/

 运动

（序列号密钥）

（许可证状态）

此值指示许可证密钥激活的状态。

无功能

如果 通过此 收到该数值，则表明加载到变频器的应用程序中没有许可功能。

无密钥

变频器中的应用程序正确，但未提供许可证密钥。

提供了密钥，无法验证，未连接到功率单元

已提供了许可证密钥，但未连接到功率单元来验证它。

进行直流充电至少 秒。

注意！变频器可能会在此状态下报告许可证错误。为功率单元加电，以便控制板可读

取变频器序列号。

密钥错误

输入的密钥错误。

输入许可证密钥的次数太多

已三次输入错误的许可证密钥。尝试输入新密钥之前关闭变频器。

已接受密钥

已输入正确密钥，可使用需要许可证的功能。

未知错误

许可证密钥计算检测到内部错误。对功率单元加电后，从变频器获取维护信息和参数

文件。将这些文件发送到制造商的技术支持部门。

 串联操作（轴同步）

（主机旋转圈数）

通过系统总线收到的主机位置信息。

等于主轴旋转一圈。

（自身圈数）

从编码器收到的变频器本身位置信息

等于主轴旋转一圈。

（控制输出）

位置控制器输出 。

（旋转错误）

从变频器位置错误， 等于主轴旋转一圈。

（位置参考）

用于位置控制的主变频器位置。
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 计数器

以下计数器值作为标准监控信号不可见，但可通过现场总线的 编号进行访问。

 通电时间计数器

对控制板加电后，此计时器将开始计数（即，仅在对控制板提供 时进行计数）。

可复位的通电时间计数器。

值。只读权限。

使用 定义格式。

使用 复位值。

读取或选择加电计数器格式。

值。写访问权限。

（默认）

复位加电触发计数器，上升沿将复位计数器。

值。写访问权限。

如果使用过程数据，则写入 值 以复位。

 能量计计数器监控

读取 和 以查看所用格式。

值。只读权限。

值中的小数点位置

最多 个数位， 个小数位

最多 个数位， 个小数位

最多 个数位， 个小数位

值。只读权限。

注意：大多数其他应用程序对此变量使用 编号 。
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用于能量计的单位

值。只读权限。

 能量跳闸计数器监控

能量跳闸计数器，使用 定义格式。

值。只读权限。

最大值为 ，此后，该值将复位为零并重新开始计数。

写访问权限。可通过现场总线更改单位值。 值。

复位能量跳闸计数器，上升沿将复位计数器。

值。如果使用过程数据，则写入 值 以复位。
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 起重机控制应用程序 参数列表

 基本参数

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（最大频率）

注意：如果 大于电机

同步速度，请检查电机和

变频器系统的适用性

（电机标称电压）

：

：

：

检查电机铭牌。另请注意

已使用的连接（三角形

星形）

（电机标称频率）

检查电机铭牌

（电机标称速度）

默认值适用于 极电机和

标称规格的交流变频器。

（电机标称

电流）

检查电机铭牌。

ϕ
（电机功率因数）

检查电机铭牌

（电机标称

功率）

检查电机铭牌

（磁化电流）

变频器使用根据

电机铭牌值所估计的值

（识别）

无操作

不运行时识别

运行时识别

编码器 运行

全部识别

绝对型编码器，转子

锁定

和磁化电流

（电机类型）

感应电机

电机

（起重机识别运行）

无功能

升降

水平

制动定时

（移动类型）

未选择

升降

水平

表 基本参数
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 参考值处理

 基本设置

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（ 参考）

操纵杆

操纵杆

键盘

现场总线

电机电位计

， 最小值

， 最大值

最大频率

选项

编码器

编码器

预设速度

主变频器参考

主变频器斜坡输出

（键盘参考选择器）
请见参数

（现场总线控制参考）
请见参数

（ 参考 ）
请见 和

（速度份额）

（负载份额）

 （恒定参考）

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（点动速度参考）

（预置速度 ）

（预置速度 ） 多级速度

（预置速度 ） 多级速度

（预置速度 ） 多级速度

（预置速度 ） 多级速度

（预置速度 ） 多级速度

（预置速度 ） 多级速度

（预置速度 ） 多级速度

（微调参考 ）

（微调参考 ）
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 转矩参考

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（转矩参考选择）

未用

操纵杆

操纵杆

来自键盘的转矩参考，

现场总线转矩参考

主变频器转矩

（转矩参考最大值）

（转矩参考最小值）

（转矩

参考滤波时间）

（转矩参考死区）

（转矩选择）

速度控制

最大频率限值

斜坡输出

最小值

最大值

窗口

（窗口反面）

（窗口正面）

（窗口反面关闭）

（窗口正面关闭）

 转矩参考开环设置

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（开环转矩

控制最小频率）

（开环转矩控制器）

增益

（开环转矩控制器）

增益
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 禁止频率参数

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

禁止频率范围 下限 未用

（禁止频率范围 上限）

未用

（斜坡时间因子）

禁止频率限值之间的当前

选定斜坡时间的乘数。

表 禁止频率

 电机电位计

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（电机电位计斜坡率）
电机电位计的斜坡率

（电机电位计

频率参考内存复位）

不复位

在停止状态下复位

关闭电源后复位

（电机电位

计参考复制）

不复制

复制参考

复制输出频率

表 电机电位计

 调整参考

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（调整输入）

未用

现场总线

（调整最小值）
调整限值以降低参考

（调整最大值）
调整限值以增加参考
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 终端限值参考处理

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（禁用负向）

（禁用正向）

（限制负向参考 ）

（限制正向参考 ）

（受限的负向参考 ）

（受限的正向参考 ）

（限制负向参考 ）

（限制正向参考 ）

（受限的负向

参考 ）

（受限的正向

参考 ）

（终端限制斜坡时间）

（终端限制处防摇）

激活防摇

禁用时关闭

禁用时和第二限值

处关闭

在所有限制处关闭
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 斜坡控制

 基本设置

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（启动功能）

斜坡

快速启动

（停止功能）

惯性停车

斜坡

（加速时间 ）

至最大频率

（减速时间 ）

最大频率至

（斜坡 形状）

线性

曲线斜坡时间

（加速时间 ）

（减速时间 ）

（斜坡 形状）

线性

曲线斜坡时间

（微调斜坡）

（缩短加速

减速时间）

激活的斜坡从

缩放到 。

未用

现场总线

（禁用的方向斜坡）

 快速停止

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（快速停止模式）

惯性停车

斜坡

（快速停止斜坡时间）

 斜坡控制选项

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（斜坡：跳过 ）

（闭环斜坡从变频器编

码器频率）

（斜坡输入插值器

）
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 绳冲击功能

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

不使用

不使用
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 输入信号

 基本设置

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（启动 停止

逻辑选择）

启动信号

（默认：

）

启动信号

（默认：

）

正向启动

启动 停止

启动 停止

启动脉冲

启动

正向启动

启动 停止

启动 停止

启动脉冲

反向启动

反向

运行启用

停止脉冲

电机电位器上升

反向启动

反向

启用运行

停止脉冲

表 输入信号：基本设置，

启动需要上升沿
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 数字输入

代码 参数 最小 默认 自定义 备注

（启动信号 ） 正向，请参见

（启动信号 ） 反向。请参见

（运行启用） 电机启动已启用

（反向）
正向

反向

（预置速度 ）
请参见基本参数组 中的预

置速度。

（预置速度 ）

（预置速度 ）

（电机电位计参考下降）
电机电位计参考降低

（电机电位计参考上升）
电机电位计参考提高

（故障重置） 所有故障复位

（外部故障（闭合）） 显示的外部故障

（外部故障（打开）） 显示的外部故障

（加 减速时间选项）

加 减速时间

加 减速时间

（加 减速禁止） 禁止加 减速

（直流制动） 直流制动激活

（点动速度） 为频率参考选择的点动速度

（ 参考 选择）
参考选择：

（从 端子控制）
控制位置强制为 端子

（从键盘控制） 控制位置强制为面板

（从现场总线控制） 控制位置强制为总线

（参数设定 设定 选项）

闭合触点 使用集

开路触点 使用集

（电机控制模式 ）

闭合触点 使用模式

开路触点 使用模式

请见参数 、

（外部制动确认）
来自机械制动的监控信号

（冷却监控） 与水冷装置一起使用

（启用微调） 启用微调功能

（微调 ）

微调参考 （默认正向 。

请参见 ）。这将启动变

频器。

（微调 ）

微调参考 （默认反向 。

请参见 ）。这将启动变

频器。

（第二频率限制）

激活第二频率限制

（第二

频率限制）

（复位位置）

（ 模式 ）

（快速停止）

（电动转矩限制 ）

（发电机转矩限制 ）

（ 激活）
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（存储参数集）
将活动参数集存储到所选参

数集

（启动位置 ）
更改 与 位置之间的启动

信号。

（启动信号 ） 正向，请参见

（启动信号 ） 反向。请参见

（禁用负向）

（禁用正向）

表 数字输入信号，

 （模拟输入 ）

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（ 信号选择）
插槽板输入编号

（ 滤波时间）
无滤波

（ 信号范围）

故障

自定义范围

（ 自定义

最小值设置）

自定义范围：

最小输入

（ 自定义

最大值设置）

自定义范围：

最大输入

（ 参考缩放，最小值）

选择与最小参考信号对

应的频率

（ 参考缩放，最大值）

选择与最大参考信号对

应的频率

（ 操纵杆死区）
操纵杆输入死区

（ 睡眠限制）
如果输入低于此限制并

持续此时间，变频器将

停止
（ 睡眠延迟）

（ 操纵杆偏移）

按住 秒，可设置

偏移

表 模拟输入 参数， 记住相应放置块 的跳线。请参阅《 用户手册》中

的章节
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 模拟输入

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（ 信号选择）
插槽板输入编号

（ 滤波时间）
无滤波

（ 信号范围）

故障

自定义范围

（ 自定义最小值设置）

自定义范围：

最小输入

（ 自定义最大值设置）

自定义范围：

最大输入

（ 参考缩放，最小值）

选择与最小参考信号对

应的频率

（ 参考缩放，最大值）

选择与最大参考信号对

应的频率

（ 操纵杆死区）
操纵杆输入死区

（ 睡眠限制）
如果输入低于此限制并

持续此时间，变频器将

停止。
（ 睡眠延迟）

（ 操纵杆偏移）

按住 秒，可设

置偏移

表 模拟输入 参数，

 模拟输入

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（ 信号选择）

插槽板输入编号

如果 可从现

场总线控制

（ 滤波时间） 无滤波

（ 自定义最小值设置）

始终激活自定义范

围。请参见

（ 自定义最大值设置）

始终激活自定义范

围。请参见

（ 信号反演）

不倒置

倒置

（ 参考缩放，最小值）

选择与最小参考信号

对应的值

（ 参考缩放，最大值）

选择与最大参考信号

对应的值

（ 控制的 ）

选择您希望通过

编号来控制的参数。

表 模拟输入 参数，

记住相应放置块 的跳线。请参阅《 用户手册》

中的章节
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 模拟输入

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（ 信号选择）

插槽板输入编号

如果 可从现

场总线控制

（ 滤波时间） 无滤波

（ 自定义最小值设置）

始终激活自定义范

围。请参见

（ 自定义最大值设置）

始终激活自定义范

围。请参见

（ 信号反演）

不倒置

倒置

（ 参考缩放，最小值）

选择与最小参考信号

对应的值

（ 参考缩放，最大值）

选择与最大参考信号

对应的值

（ 控制的 ）

选择您希望通过

编号来控制的参数。

表 模拟输入 参数，

 选件

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（输入信号反演控制）
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 输出信号

 数字输出信号

代码 参数 最小 默认 自定义 备注

（就绪） 准备好运行

（运行） 运行

（故障） 变频器处于故障状态

（故障倒置）
变频器没有处于故障

状态

（警告） 报警激活

（外部故障） 外部故障激活

（参考故障 警告） 故障激活

（过热警告） 变频器过热功能激活

（反向） 输出频率

（未请求的方向） 参考 输出频率

（速度到达） 参考 输出频率

（点动速度）
点动速度或预置速度

命令激活

（外部控制位置） 控制激活

（外部制动控制，直接） 请参阅章节“制动控

制”中的说明

（外部制动控制，倒置）

（输出频率限制 监控）
请参见

（输出频率限制 监控）
请参见

（参考限制监控）
请参见

（温度限制监控）

变频器温度监控。

请参见

（转矩限制监控）
请参见

（电机热保护） 热敏电阻故障或报警

（模拟输入监控限制）
请参见

（电机调节器激活）
限制控制器之一激活

（现场总线输入 ） 现场总线控制字

（现场总线数字 参数） 选择要控制的参数

（现场总线数字输入 ）
现场总线控制字

（现场总线数字 参数） 选择要控制的参数

（现场总线数字输入 ）
现场总线控制字

（现场总线数字 参数） 选择要控制的参数

（现场总线数字输入 ）
现场总线控制字

（现场总线数字 参数） 选择要控制的参数

（现场总线数字输入 ）
现场总线控制字

（现场总线数字 参数） 选择要控制的参数

（安全禁用激活）

（制动滑移）
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 模拟输出

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（模拟输出 信号选项）

编程

请参见章节 和

（模拟输出 功能）

不使用

输出频率

频率参考

电机速度（ 电机标

称转速）

电机电流

电机转矩

电机功率

电机电压

直流回路电压

输出频率

转矩 转矩

功率 功率

温度

现场总线模拟输出

速度 速度

编码器速度（ 电

机标称转速）

最终频率参考

值控制输出

变频器输出功率

（模拟输出 滤波时间）
无滤波

（模拟输出 倒置）

不倒置

倒置

（模拟输出 最小值）

（模拟输出 缩放）

（模拟输出 偏移）

表 模拟输入 参数，

 模拟输出

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（模拟输出 信号选项）

编程

请参见章节 和

（模拟输出 功能）
请参见

（模拟输出 滤波时间）
无滤波

（模拟输出 倒置）

不倒置

倒置

（模拟输出 最小值）

（模拟输出 缩放）

（模拟输出 偏移）

表 模拟输出 参数，
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 模拟输出

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（模拟输出 信号选项）

编程

请参见章节 和

（模拟输出 功能）
请参见

（模拟输出 滤波时间）
无滤波

（模拟输出 倒置）

不倒置

倒置

（模拟输出 最小值）

（模拟输出 缩放）

（模拟输出 偏移）

表 模拟输出 参数，

 模拟输出

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（模拟输出 信号选项）

编程

请参见章节 和

（模拟输出 功能）
请参见

（模拟输出 滤波时间）
无滤波

（模拟输出 倒置）

不倒置

倒置

（模拟输出 最小值）

（模拟输出 缩放）

（模拟输出 偏移）

表 模拟输出 参数，
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 延迟的数字输出

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（数字输出 信号选项）

可以使用 命

令倒置

（数字输出 功能）

未用

就绪

运行

故障

故障倒置

过热警告

外部故障或警告

参考故障或警告

警告

反向

已选择点动速度

速度到达

电机调节器激活

频率限制 监控

频率限制 监控

转矩限制监控

参考限制监控

外部制动控制

控制位置激活

温度限制监控

参考倒置

外部制动控制倒置

热敏电阻故障或警告

开 关控制

现场总线输入数据

现场总线输入数据

现场总线输入数据

警告设置重置

选择

（数字输出 延迟开）
延迟开未使用

（数字输出 延迟关）
延迟关未使用

（倒置延迟的 ）

不倒置

倒置

（ 自由 ）

表 延迟的数字输出 参数，

 延迟的数字输出

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（数字输出 信号选项）

可以使用

命令倒置

（数字输出 功能）
请参见

（数字输出 延迟开）
延迟开未使用

（数字输出 延迟关）
延迟关未使用

（倒置延迟的 ）

不倒置

倒置

（ 自由 ）

表 延迟的数字输出 参数，
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 监控限制

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（输出频率限制 监控）

无限制

下限监控

上限监控

（输出频率限制 ：监控的值）

（输出频率限制 监控）

无限制

下限监控

上限监控

（输出频率限制 ：监控的值）

（转矩限制监控）

未用

下限监控

上限监控

（转矩限制监控值）

（降低转矩监控限制）

（参考限制监控）

未用

下限

上限

（参考限制监控值）

（ 温度监控）

未用

下限

上限

（ 温度监控值）

°

（模拟监控信号）

未用

（模拟监控下限）
重置限制

（模拟监控上限）
设置限制

表 监控限制设置，
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 限制设置

 电流处理

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（电流限制） 装置最大值 达到该限制将降低输出频率

（电流限制的缩放）

从 缩放到

未用

现场总线限制缩放

（电流限制 ）
视情况变化

（电流限制 ）
视情况变化

 转矩处理

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（转矩限制） 一般最大限值

（电动转矩限制）
电动侧转矩限制

（发电机转矩限制）
发电机侧转矩限制

（电动转矩限制 ）

（发电机转矩限制 ）

（电动转矩限制的缩放）

从 缩放到

未用

现场总线限制缩放

（发电机转矩限制的缩放）

从 缩放到

与参数 相同

 转矩处理 设置

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（转矩限制控制 增益）

（转矩限制控制 增益）

 转矩处理 设置

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（ 输出限制）

（ 正限值）

（ 负限值）

（拉出转矩）



起重机控制

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/

 为 运行道路负载获取

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（发电机转矩限制提高

速度水平）

为零时禁用功能。发电

机转矩限制开始升高时

的点。

（发电机转矩限制

提高最大速度限值）

的转矩值被添

加到基本发电机转矩限

值的点。

（发电机转矩

限制提高最大值添加）

 频率处理

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（最大频率 ）

由数字输入激活的最

大频率限值。

（负频率限制）
负方向的替代限制

（正频率限制）
正方向的替代限制

（零频率限制）

（最小频率开环）

视情况

变化

制动识别运行过程中

计算

（最小频率闭环）

制动识别运行过程中

计算

（正向加速

功率限制）

（反向加速

功率限制）
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 直流回路处理

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（过压控制器）

未用

已使用（无斜坡）

已使用（斜坡）

（过压参考选择器）

高电压

正常电压

制动斩波器电压水平

（制动斩波器）

禁用

运行时使用

外部制动斩波器

停止 运行时使用

运行时使用（无需测试）

（制动斩波器电压水平）

（欠压控制器）

未用

已使用（无斜坡）

已使用（斜坡降至零）

（欠压参考选择器）

欠压参考

估计的直流电压

欠压参考
视情况

变化

 直流回路处理闭环设置

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（过压参考）

（过压电动侧转矩限制）

过压控制器被激活时的最大

电动转矩。

（闭环欠压参考）

 限制设置选项

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（限制闭环中的总电流）

否

是
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 磁通和直流电流处理

 磁通和直流电流处理开环设置

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（直流制动电流）
制动识别过程中计算

（启动时的直流制动时间）

制动识别过程中计算

（停止时的直流制动时间）

制动识别过程中计算

（斜坡停机过程中启动

直流制动的频率）

（停止时的直流制动电流）

视情况

变化

（磁通制动）
关

开

（磁通制动电流）

 磁通和直流电流处理闭环设置

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（启动时的磁化电流）
制动识别过程中计算

（启动时的磁化时间）
制动识别过程中计算

（磁通参考）

（磁通延迟关） 一直

（停止状态磁通）

（降低磁通水平）

（降低磁通频率）
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 电机控制

 电机控制基本设置

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（ 模式）

开环

闭环

无传感器

控制

（转矩选择）

频率控制

速度控制

转矩

转矩；斜坡输出

转矩；最小

转矩；最大

转矩；窗口

 开环设置

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（ 优化）

未用

自动转矩提升

（ 比率选项）

线性

平方

可编程

线性，含磁通优化

（现场弱磁点）

（弱磁点处电压）

（ 曲线中点频率）

（ 曲线中点电压） 参数最大值

（零频率时的输出电压）

（频率方向更改）

（升降 强度）

（ 启动）

（ 电流）

（ 控制限制）

起重机识别过程中计算
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 闭环控制设置

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（电流控制）

增益

（电流控制）

时间

（滑差调节）

（加速补偿）

（速度误差滤波 ）

（编码器滤波时间）

（编码器选项）

编码器输入

编码器输入

（电机温度补偿模式）

未用

内部

测得的温度

（ 转矩链选择）
识别后默认值为 。

（ 模式）
磁通模式

磁通模式
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 控制设置

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（ 轴位置）

（起始角识别模式）

自动

强制

加电后

禁用

（起始角识别直流电流）

（极性脉冲电流）

（起始角识别时间）

（ 电流）

（ 控制限制）

（磁通电流 ）

（磁通电流 ）

（外部 参考）

（启用 识别）

否

是

（ 压降）

（ 压降）

（极性 模式）

（极性脉冲长度）

（极性检测角）
度

（角识别模式）

（电流控制 ）
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 稳定器

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（转矩稳定器增益）

（转矩稳定器阻尼）
对于 ，使用

（弱磁点中的转矩

稳定器增益）

（转矩稳定器限制）

（磁通环稳定器增益）

（磁通环稳定器 ）

（磁通稳定器增益）

（磁通稳定器系数）

（电压稳定器增益）

（电压稳定器 ）

（电压稳定器限制）

 调整参数

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（快速启动选项）

（ 选项）

（共振阻尼选择）

（阻尼频率）

（阻尼增益）

（阻尼相）

（阻尼激活频率）

（阻尼滤波器时间常数）

（过调制限制）

如果在使用正弦滤波器，

则将此参数设为

（调制器索引限制）

（直流电压滤波器）
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 识别参数

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（磁通 ）

（磁通 ）

（磁通 ）

（磁通 ）

（磁通 ）

（磁通 ）

（磁通 ）

（磁通 ）

（磁通 ）

（磁通 ）

（磁通 ）

（磁通 ）

（磁通 ）

（磁通 ）

（磁通 ）

（ 压降）
视情况
变化

用于开环中的转矩
计算

（ 增加零点电压）
视情况
变化

（ 增加发电机缩放）
视情况
变化

（ 增加电动机缩放）
视情况
变化

（ 压降）

（电机 电压）

（ 偏移）

（ 偏移）

（ 偏移）

（估算器 ）

（估算器 ）

（速度阶跃） 速度调整

（转矩阶跃） 转矩调整

（原始 零点电压）

（压降）

表 识别参数，

 微调参数

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

表 微调参数
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 控制调整参数

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

表 控制调整参数

 速度控制

 速度控制基本设置

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（负载降低）

（负载降低时间）
针对动态变化

（负载降低移除）

正常

零频率限制处

以线性方式从零至

表 速度控制基本设置

 速度控制开环设置

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（速度控制器）

增益（开环）

（速度控制器）

增益（开环）

表 速度控制开环设置
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 速度控制闭环设置

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（速度控制 增益）

（速度控制 时间）

负值采用 精度，

而不是

（启动时的零速时间）

（停止时的零速时间）

（ 点）

（ 点）

（ 转矩最小值）

（ 转矩最小值 ）

（ 转矩）

表 速度控制闭环设置

 变频器控制

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（切换频率）
视情况变化

视情况

变化

（调制器类型）

（控制选项）

（控制选项 ）

（高级选项 ）

（高级选项 ）

（高级选项 ）

（高级选项 ）

（高级选项 ）

（重启延迟）

视情况

变化

（重启延迟闭环）

视情况

变化
闭环和快速启动

表 变频器控制
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 主从控制参数

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（主从模式）

不使用

主变频器

从变频器

同步主变频器

同步从变频器

（从变频器速度参考选项）

操纵杆

操纵杆

键盘

现场总线

电机电位计

， 最小值

， 最大值

最大频率

选项

编码器

编码器

主变频器参考

主变频器斜坡输出

（从变频器转矩参考选项）

未用

操纵杆

操纵杆

来自键盘的转矩参考，

现场总线转矩参考

主变频器转矩开环

主变频器转矩闭环

（从变频器停止功能）

惯性停车

斜坡

同主变频器

（ 制动逻辑）

当处于斜坡从变频器模式或变

频器同步模式时不使用

主变频器或自身

自身

“主变频器”和“自身”，

主变频器还将监控从变频器制

动状态。

主变频器

（ 模式 ）

（系统总线故障）

无响应

警告

故障，停止加速至

故障，惯性停机

（系统总线故障延迟）

（从变频器故障）
请参见

表 主从控制参数，
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 保护

 常规设置

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（输入相位监控）

无响应

警告

故障，停止加速至

故障，惯性停机

（欠压故障的响应）
故障存储在历史记录中

故障未存储

（输出相位监控）
请参见

（插槽故障的响应）
请参见

（安全禁用响应）
请参见

表 常用设置

 温度传感器保护

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（板 上使用的输入数）

未使用（ 写入）

使用传感器

使用传感器 和

使用传感器 、

和

使用传感器 和

使用传感器

（对温度故障的响应）

无响应

警告

故障，停止加速至

故障，惯性停机

（板 警告限制）

（板 故障限制）

（板 上使用的输入数）

未使用（ 写入）

使用传感器

使用传感器 和

使用传感器 、

和

使用传感器 和

使用传感器

（对温度故障的响应）

无响应

警告

故障，停止加速至

故障，惯性停机

（板 警告限制）

（板 故障限制）

（通道 警告）

（通道 故障）

（通道 警告）

（通道 故障）

（通道 警告）

（通道 故障）

（通道 警告）

（通道 故障）

表 保护
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 堵转保护

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（失速保护）

无响应

警告

故障，停止加速至

故障，惯性停机

（失速电流）

（失速时间限制）

（失速频率限制）

表 失速保护

 速度误差监控

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（速度误差模式）

无响应

警告

故障，停止加速至

故障，惯性停机

（速度误差限制）

（速度故障延迟）

（过速限制）
超过正 负频率限值

时的过速迟滞

表 速度误差监控

 电机热保护

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（电机的热保护）

无响应

警告

故障，停止加速至

故障，惯性停机

（电机环境温度因数）

（电机零速冷却因子）

（电机热时间常数）

（电机占空比）

（热敏电阻故障的响应）
请参见

（过载响应）

无响应

警告

故障

（过载信号）

不使用

电流

转矩

功率

（过载最大输入）

（过载最大步进）

表 电机热保护
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 有效零监控

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（ 参考故障的响应）

无响应

警告

警告 上一频率

警告 预置频率

故障，停止加速至

故障，惯性停机

（ 参考故障频率）

表 有效零监控

 欠载保护

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（欠载保护）

无响应

警告

故障，停止加速至

故障，惯性停机

（弱磁区域负载）

（零频率负载）

（欠载保护时间限制）

表 欠载保护

 接地故障保护

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（接地故障保护）

无响应

警告

故障，停止加速至

故障，惯性停机

（接地故障电流限制）

表 接地故障保护

 冷却保护

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（冷却故障响应）

无操作，警告

警告，警告

警告，故障

无操作，故障

（冷却故障延迟）

表 冷却保护
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 现场总线保护

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（现场总线通信响应）

无操作

警告

故障

故障，惯性停机

警告；上一频率

（现场总线故障延迟）

当现场总线响应为 时延

迟故障

（现场总线监视器延迟）

当 脉冲缺失时延迟。

禁用

表 现场总线保护

 外部故障

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（外部故障 的响应）

无响应

警告

故障，停止加速至

故障，惯性停机

（外部故障 的响应）

无响应

警告

故障，停止加速至

故障，惯性停机

 编码器故障

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（编码器监控）

警告

故障

警告，至开环

（编码器快速限制 ）

（快速时间限制）

（ 故障限制）
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 总线参数

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（现场总线最小值缩放）

（现场总线最大值缩放）

（现场总线过程

数据输出 选项）

选择带参数 的受控

数据

默认值：输出频率

（现场总线过程

数据输出 选项）

选择带参数 的受控

数据

默认值：电机速度

（现场总线过程

数据输出 选项）

选择带参数 的受控

数据

默认值：流向现场总线

的电机电流

（现场总线过程

数据输出 选项）

选择带参数 的受控

数据

默认值：电机转矩

（现场总线过

程数据输出 选项）

选择带参数 的受控

数据

默认值：

（电机功率）

（现场总线过程

数据输出 选项）

选择带参数 的受控

数据

默认值：电机电压

（现场总线过程

数据输出 选项）

选择带参数 的受控

数据

默认值：直流回路电压

（现场总线过程

数据输出 选项）

选择带参数 的受控

数据

默认值：

（最后激活的

故障）

（现场总线过程

数据输入 选项）

选择带参数 的受控

数据。

默认值：

（现场总线

转矩参考）

（现场总线过程

数据输入 选项）

选择带参数 的受控

数据。

默认值：

（现场总线限

制缩放）

（现场总线过程

数据输入 选项）

选择带参数 的受控

数据。

默认值：

（现场总线

调整参考）

（现场总线过程

数据输入 选项）

选择带参数 的受控

数据。

默认值：现场总线模拟

输出。

（现场总线过程

数据输入 选项）

选择带参数 的受控

数据
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（现场总线过程

数据输入 选项）

选择带参数 的受控

数据

（现场总线过程

数据输入 选项）

选择带参数 的受控

数据

（现场总线过程

数据输入 选项）

选择带参数 的受控

数据

（一般状态字 ）

在一般状态字中选择监

控数据

默认值： 状态

（现场

总线实际速度模式）

计算

实际

（控制插槽选择器）

全部 插槽

插槽

（状态机）
标准

（现场

总线自定义最小值）

现场总线速度参考最小

值缩放

（现场

总线自定义最大值）

现场总线速度参考最大

值缩放

表 总线参数

 值控制

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（控制输入信号 ）

（控制输入关闭限制）

（控制输入打开限制）

（控制输出关闭值）

（控制输出打开值）

（控制输出信号 ）

（控制模式）

缩放

缩放

缩放

缩放

（控制输出滤波时间）

表 功率参考输入信号选项，

 控制

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（ 控制 ）
插槽板输入编号

（受控 ） 选择由数字输入控制的

（假值） 为低电平时的值

（真值） 为高电平时的值

表 控制参数
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 控制

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（ 控制 ）
插槽板输入编号

（受控 ） 选择由数字输入控制的

（假值） 为低电平时的值

（真值） 为高电平时的值

表 控制参数

 控制

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（ 控制 ）
插槽板输入编号

（受控 ） 选择由数字输入控制的

（假值） 为低电平时的值

（真值） 为高电平时的值

表 控制参数

 控制的数字输出

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（ 自由 ）

（自由 选项）

表 控制的数字输出参数，

 控制的数字输出

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（ 自由 ）

（自由 选项）

表 控制的数字输出参数，

 自由 延迟

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（ 自由 ）

（延迟开）

（延迟关）

（单一时间）

（控制输出 ）

表 控制的数字输出参数，
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 制动控制参数

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（制动打开，直接）

（制动反馈）

（制动打开延迟）
打开制动所需的时间

（制动闭合延迟）

（制动打开

频率限制开环）

制动在开环内闭合时

的制动打开限制和最

大参考限制。

（制动打开

频率限制闭环）

制动在闭环内闭合时

的制动打开限制和最

大参考限制。

（制动闭合

频率限制开环）

内部计算

（制动闭合

频率限制闭环）

内部计算

（制动打开

闭合电流限制）

当 电流低于此值

时，立即闭合制动。

（制动选项 ）

表 制动控制参数，

 闭环制动控制启动转矩

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（启动转矩）

未用

转矩内存

转矩参考

正向 反向启动转矩

（正向启动转矩）

（反向启动转矩）

（启动转矩时间）
自动

 用于闭环的回滚控制

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（回滚 ）

（回滚转矩）

（回滚水平）
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 制动故障处理

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（制动闭合故障）

警告

故障，停止加速至

故障，惯性停机

（制动打开故障）

警告

故障，停止加速至

故障，惯性停机

警告；开始保持

（反馈打开延迟）

（反馈关闭延迟）

（制动滑移响应）

无响应

警告

故障，停止加速至

故障，惯性停机

警告，启动变频器

 功能

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（负载浮动时间）

 制动测试功能

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（制动测试）

（测试转矩）

（制动定时

转矩参考）
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 自动复位参数

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（等待时间）

（尝试时间）

（启动功能）

斜坡

快速启动

根据停止功能

（欠压跳闸后的尝试次数）

（过压跳闸后的尝试次数）

（过流跳闸后的尝试次数）

（参考跳闸后的尝试次数）

（电机温度

故障跳闸后的尝试次数）

（外部故障跳闸后的尝试次数）

（欠载故障跳闸后的尝试次数）

（故障模拟）

表 自动重新启动参数，

 控制参数

代码 参数 最小 最大 装置 步骤 默认 备注

（ 控制器增益）

（ 控制器 时间）

（ 参考）

（ 控制器参考信号） 默认为

（ 实际值 ）

（ 控制器输出 ）

（ 控制器缩放）

不倒置

倒置

非法值

（ 下限）

（ 上限）

（ 控制器输出缩放）

（ 停止状态值）

表 控制器参数，
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 轴同步

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（启用同步）

（同步 ）

（同步 ）

（故障限制） 禁用

（复位位置）

 负载估计

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（电机标称转矩）

（转子惯性）

（齿轮箱惯性）

（鼓惯性）

（齿数比）

（鼓半径）

（绳索并联）

 功能安全

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（ 反应）
无操作

快速停止

（ 反应）
无操作

停止

（ 反应）
无操作

零速

（ 反应）
无操作

禁用方向

（ 反应）
无操作

终端限制参考

（ 反应）
无操作

限制速度
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 防摇功能

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（许可证密钥）

（防摇模式）

未用

模式

模式

模式

模式

（摇摆期）

（绳索长度）

（平滑 ）

（禁用防摇）

（低速定位运行）

未用

模式

模式

模式

模式

模式

（低速定位最大频率）

 键盘控制（控制键盘：菜单 ）

下方列出了面板上选择控制位置和方向的参数。请参见《 用户手册》中的键盘控制

菜单。

代码 参数 最小 最大 装置 默认 自定义 备注

（控制位置）

控制

端子

键盘

现场总线

（键盘参考）

（方向（在键盘上））

正向

反向

（停止按钮）

停止按钮的功能受

到限制

停止按钮始终启用

（转矩参考）

表 键盘控制参数，

 系统菜单（控制键盘：菜单 ）

有关交流变频器一般用途的参数和功能，如应用程序和语言选择、自定义参数集或关于硬件和软

件的信息，请参见《 用户手册》。

 扩展板（控制键盘：菜单 ）

菜单显示了附加到控制板的扩展板和选件板以及板的相关信息。有关更多信息，请参见

《 用户手册》。
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 参数描述

 基本参数

（最大频率）

定义正反方向的最大频率限制。

方向与频率限制的相关性可在 （限制设置 频

率处理）中提供。

备注：当交流变频器处于运行状态时，请勿将此参数更改为低于当前输出频率的值。

该更改将在无斜坡下执行。

（电机标称电压）

可在电机铭牌上找到此 值。

（电机标称频率）

可在电机铭牌上找到此 值。此参数将弱磁点 设置为

（ ：电机控制 设置）中的相同值。

（电机标称速度）

可在电机铭牌上找到此 值。另请注意标称频率。

一些情况下，显示出的电机标称速度带有一位小数。在此情况下，做法是提供最近的

整数值并调整电机标称频率以便变频器计算正确的 。

（电机标称电流）

可在电机铭牌上找到此 值。如果提供了磁化电流，还应在运行识别操作前设置参数

（磁化电流）。

变频器同步操作

电机铭牌上的电机标称电流 使用 的并联变频器数。

（电机功率因数）

可在电机铭牌上找到此功率因数值。

（电机标称功率）

可在电机铭牌上找到此值。
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（磁化电流）

在此处设置电机磁化电流（无负载电流）。

可通过在无负载情况下使用标称速度的 运行电机来测量。

当值为零时，磁化电流可通过以下公式利用电机标称参数计算得出：

电机磁化电流 =  5 ∗ √1 − (𝐶𝑜𝑠 𝜑)2 − 15 − √1 − (𝐶𝑜𝑠 𝜑)2 ∗电机标称电流
如果在识别运行之前给定，则此值可在运行识别但电机不转动时用作 调整参考。

（识别）

识别运行是调整电机和变频器特定参数的一部分。它是一种用于调试和维修变频器的

工具，旨在寻找尽可能适合大多数变频器的参数值。自动电机识别功能可用于计算或

测量实现最佳电机和速度控制所需的电机参数。

注意：在识别运行前，请将电机控制模式设置为“频率控制”！

注意：在识别过程中，为安全起见，交流变频器将不打开机械制动。如果电机旋转需

要打开制动，则必须从外部来实现。

注意：在识别运行过程中，转矩和功率限制应超过 。此外，电流限制还应超过

电机标称电流。

注意：在识别运行过程中，加速时间应低于 秒。

注意：如果在识别运行后更改了开关电流，建议再次执行识别运行。

注意：如果识别运行未成功，则带有长电机电缆的小电机可能需要降低开关频率。

无动作

未请求任何识别操作。
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执行识别，但电机不转

对电机施加电流但轴不转。确定 设置。

如果电机仅可用于开环控制，则此识别是最低要求。但是，建议始终在电机旋转时执

行识别运行，以防在将机械装置连接到轴后需要闭环控制。

行为示例

此识别过程中更新的参数

： ：
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执行识别且电机转动

识别期间轴旋转。

此识别操作必须在电机轴无负载情况下运行。 设置和磁化电流已确定。无论最终操

作模式（闭环或开环）是哪一种，都应运行此识别过程来实现电机最佳性能。成功完

成带电机转动的识别运行后，变频器将开始使用内部滑差估算器来补偿电机温度变化。

和 。

行为示例

此识别过程中更新的参数

： ：
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编码器识别运行

电机轴在识别期间转动。

：如果对感应电机执行此操作，则将识别编码器脉冲数量和方向。没有可用的编码

器信息时可使用，正确结果只能在电机无负载时获得。

：如果自动角度识别不适合所用的电机，则此选项可用于 电机（如果

轴位置参数的值为零，则在每次开始时自动识别角度）。

此识别运行将根据编码器的绝对位置或增量型编码器的 脉冲位置更新 轴位置

参数。

注意：如果与电机相关的编码器位置发生更改，如维护到期，则需要重新进行识别

运行。

此识别过程中更新的参数

： ：
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全部识别

识别期间轴旋转。

所有上述识别选项都按顺序选定。

此识别过程中更新的参数

： ：

转子锁定时识别绝对型编码器

当使用永磁电机且转子锁定时执行绝对型编码器零位置识别。

建议在此识别模式下锁定轴。

此识别过程中更新的参数

：
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曲线和磁化电流

识别期间轴旋转。

此识别选项将不会进行饱和曲线识别，将在开始旋转时打开制动。

由于不识别饱和曲线，运行时间将更短，即使连接了吊钩，也能够做到这一点。

行为示例

此识别过程中更新的参数

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

停滞时间补偿识别

对电机施加电流但轴不转。

无传感器控制需要使用此识别模式，可使用“全部识别”而不是此模式。
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识别失败

上次尝试中识别失败。

执行识别运行之前，必须正确设置基本电机铭牌数据：

 电机基本数据。

 如果 （磁化电流）可用，并在电机不转情况下执行

识别运行之前给定，则也需要提供； 曲线将根据给定的磁化电流进行调整。

 （电机类型）。

处于闭环状态且安装有一个编码器时，还必须设置与脉冲 转数相关的参数（位于菜单

中）。

自动识别是通过将此参数设置为所需值并在请求的方向发出启动命令来激活。必须在

秒内向变频器发出启动命令。如果在 秒内未提供启动命令，则识别运行将被取

消，参数将被复位至其默认设置。可随时使用一般停止命令停止识别运行，参数将重

置为其默认设置。如果识别运行检测到故障或其他问题，识别运行将在可能情况下完

成。完成识别后，将提供警告，指明不是所有请求的识别类型都已成功完成。

在识别运行过程中，禁用制动控制。

注意：完成识别后，变频器需要使用启动命令的上升沿。

注意：制动控制应用程序将所有识别的值存储到参数。如果以前的参数被重新加载到

变频器（比如更换控制板时），则无需重做识别。

变频器同步操作：只能从主变频器激活识别：

（电机类型）

选择与此参数一起使用的电机类型

 感应电机

异步电机

 永磁同步电机

与外部磁化电机一起使用前，请与厂家联系。

请参见 （电机控制 控制）中的相关

参数。
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（起重机识别模式）

选择制动控制操作的识别设置。

执行起重机识别之前，至少在调整基本 曲线的静止位置处 执行识别。

这些识别模式使用制动机械延迟和制动反馈延迟来计算正确的与制动相关的参数

（ （制动控制））。因此，如果已知或给定可靠的估计值，则在

执行识别之前设置这些延迟时间。如果发现更准确的值，则建议再次执行起重机识别。

（无功能）

（升降）

此选项将计算用于升降目的的正确变频器设置。

此识别将计算以下参数的值：

o （直流制动电流）

o （启动时的磁化电流）

o （启动直流制动时间）

o （启动时的磁化时间）

o （制动打开频率限制

开环）

o （最小频率开环）

o （停止直流制动频率）

o （零频率电压）

o （ 中点电压）

o （ 中间频率）

o （ 控制限制）

o （停止直流制动时间）

o （停止零速时间）

o （移动类型）

o （制动闭合频率限制开环），如

果保持为零，则进行内部计算。

o （制动闭合频率限制闭环），如

果保持为零，则进行内部计算。

（水平）

此选项将计算用于水平移动的正确变频器设置。保持制动的基本设置。

此识别将计算以下参数的值：

o （直流制动电流）

o （启动时的磁化电流）

o （启动直流制动时间）

o （启动时的磁化时间）

o （制动打开频率限制开环）

o （停止直流制动频率）

o （停止直流制动时间）

o （停止零速时间）

o （移动类型）

o （制动闭合频率限制开环），如

果保持为零，则进行内部计算。

o （制动闭合频率限制闭环），如

果保持为零，则进行内部计算。

这是纯计算，无需提供启动命令。
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（制动定时）

此识别模式测量闭环控制下的制动定时，需要提供启动命令。

在闭环控制下设置变频器。

需要激活制动控制 。

变频器将在使用零速参考的窗口转矩控制下运行 秒。使用 窗口。当编码器频率

超过 时，制动将被视作打开。在识别运行过程中，制动被再次闭合，当频率低

于 时，制动将被视作闭合。执行识别运行后，变频器将停止。

可在 （制动测试）组中调整识别运行过程中所用的转矩参考。

（移动类型）

选择此变频器使用的移动类型。

 （未选择）

变频器像标准变频器那样操作，未激活任何与起重机相关的功能。

（升降）

激活变频器功能以用于升降目的。

o 对于开环控制，将激活动态最小频率控制。

（水平）

激活变频器功以用于水平移动目的。

o 禁用动态最小频率。
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 参考处理

应用程序速度参考链的优先级顺序。

SEL

G

输入 0

输入 1

最终参考位置

PC PC 控制

PC PC 参考

SEL

G

输入 0

输入 1

AND

输入 1

输入 2

F 从

F 来自主机的参考

SEL

G

输入 0

输入 1

FW 恒定频率参考 6

FW 恒定频率参考 7

F 斜坡从机

SEL

G

输入 0

输入 1

DI 启用微调

P 微调参考 1 / 2

SEL

G

输入 0

输入 1

DI 
(F)

预置速度

P(F) 预设速度

F 4 mA 故障

SEL

G

输入 0

输入 1

P 4mA 故障频率

P 频率参考源

P I/O 参考 P 键盘参考选择

P 总线控制参考

SEL

G

输入 0

输入 1P I/O 参考 2

DI I/O 参考 1/2

MUX

K

输入 0

输入 1

输入 2

输入 3

最小
输入 1

输入 2

 

SEL

G

输入 0

输入 1

DI 最大频率 2

P 最大频率

P 最大频率 2

斜坡控制之前的速度参考链

P 速度共享

C 100,00

ADD

+

+

+

F 调整参考

FW 频率参考 2
限制

MN

输入

MX

P 最大频率

P 正频率限制

限制
MN

输入

MX

P -最大频率

P 负频率限制
限制

MN

输入

MX

滤波  x2
输入

TC
输出

V 频率参考

FW 频率参考滤波 TC

FW 实际频率参考

开关
输入

时间
输出

P 起动零速时间

FW 频率参考 1

最终参考位置 斜坡控制输入MULDIV

VALUE

MULTIP

DIVIS
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 基本参数

（ 频率参考选项 ）

定义当 （控制位置）设置为 端子时所使用的频率参考源。

模拟输入 。

（输入信号 模拟输入 ）中的信号缩放

模拟输入 。

（输入信号 模拟输入 ）中的信号缩放

模拟输入 模拟输入 。

使用 （模拟输入）组中的替代参考缩放，可将 输入值设为对

应的 ，从而，当两个输入都为 时，最终参考将为 。

模拟输入 模拟输入 。

模拟输入 模拟输入 。

模拟输入 模拟输入

（ 操纵杆）

模拟输入 ，

（ 操纵杆）

模拟输入 ，

（键盘参考）

来自键盘的参考，

（现场总线）

参考来自现场总线，可在 （现场总线）中选择替代缩放

电机电位计。

使用两个数字输入 （输入信号 数字输入）（增加

和降低）处理参考。可在 （参考处理 电机电

位计）中调整行为。

（ 、 最小值）

模拟输入 和模拟输入 的最小值被用作参考。

（ 、 最大值）

模拟输入 和模拟输入 的最大值被用作参考。

最大频率

（最大频率）用作参考。

选项

数字输入 用于在模拟输入 和模拟输入 参考之间进行选择。如果选

项不是 （即此项），则 用于在 （ 参考）和

（ 参考 ）之间进行选择。

（编码器 ）

参考从编码器输入 读取。

（编码器 ）

参考从编码器输入 读取。此选项可与双编码器板一起使用。适用情况包括，两个

电机需要以相同速度但不必以相同角度运行时的速度同步。
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（键盘频率参考选项）

定义当 （控制位置）设置为键盘时所使用的频率参考源

模拟输入 。

（输入信号 模拟输入 ）中的信号缩放

模拟输入 。

（输入信号 模拟输入 ）中的信号缩放

模拟输入 模拟输入 。

使用 （模拟输入）组中的替代参考缩放，可将 输入值设为对

应的 。即，当两个输入都为 时，最终参考为 。

模拟输入 模拟输入 。

模拟输入 模拟输入 。

模拟输入 模拟输入

（ 操纵杆）

模拟输入 ，

（ 操纵杆）

模拟输入 ，

（键盘参考）

来自键盘的参考，

（现场总线）

参考来自现场总线，可在 （现场总线）中选择替代缩放

（现场总线频率参考选项）

定义当 （控制位置）设置为现场总线时所使用的频率参考源

模拟输入 。

（输入信号 模拟输入 ）中的信号缩放

模拟输入 。

（输入信号 模拟输入 ）中的信号缩放

模拟输入 模拟输入 。

使用 （模拟输入）组中的替代参考缩放，可将 输入值设为对

应的 ，从而，当两个输入都为 时，最终参考将为 。

模拟输入 模拟输入 。

模拟输入 模拟输入 。

模拟输入 模拟输入

（ 操纵杆）

模拟输入 ，

（ 操纵杆）

模拟输入 ，
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（键盘参考）

来自键盘的参考，

（现场总线）

参考来自现场总线，可在 （现场总线）中选择替代缩放

（ 频率参考选项 ）

此参数用于通过数字输入 选择不同参考输入位置。此参数与

频率参考选项 具有相同选项。

与功能相关的其他参数

 数字输入

（速度份额）

定义最终参考位置之后但在斜坡控制之前的速度参考百分比。监控值

显示出执行速度份额功能之后的参考值。用于调整参考比例，比如，在 可为所有

变频器提供相同参考的串联变频器中，速度份额可补偿齿数比对于串联变频器速度的

影响。

（负载份额）

定义最终转矩参考位置选项之后但在转矩参考阶跃功能、转矩参考死区和参考滤波之

前的最终转矩参考的百分比。



起重机控制

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/

 恒定参考

（点动速度参考）

定义通过数字输入激活时的点动速度参考。此参考将遵循反向命令（如果提供）。

点动速度的优先级比预置速度参考高。

相关参数

 数字输入 （点动速度）

（预置速度 ）

（预置速度 ）

（预置速度 ）

（预置速度 ）

（预置速度 ）

（预置速度 ）

（预置速度 ）

（预置速度 ）

参数值定义由数字输入激活的预置速度参考。这些参考将遵循反向命令（如果提供）。

将预置速度选为主参考时，将没有任何选项使用 （预置速度 ）。

速度
数字输入

预置速度

数字输入

预置速度

数字输入

预置速度

基本速度

预置速度

预置速度

预置速度

预置速度

预置速度

预置速度

预置速度

预置速度

表 预置速度 至

相关参数

数字输入 预置速度
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 微调功能

微调功能将启动变频器以达到参考值，而不论控制位置为何，都无需发出其他启动命令。微调功

能需要在接受命令前从数字输入启用。如果从活动的控制位置激活启动命令，则还将禁用微调。

（微调参考 ）

（微调参考 ）

这些参数定义微调功能的参考。参考是双向的，反向命令不会影响微调参考的方向。

微调功能的其他参数

 数字输入选择：启用微调

 数字输入选择：微调

 数字输入选择：微调

 参数： （微调斜坡）
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 转矩参考
电机转矩属于受控状态，这样，即可根据电机轴的实际负载来更改电机速度。速度限制行为由

参数控制。

对于操纵杆输入，最大负参考值是负的 。最小值仅用于模拟输入选项 至 。最大

负转矩参考也是负的 。

P 转矩参考选择

F 模拟输入 1

F 模拟输入 2

F 模拟输入 4

F 模拟输入 3

C 不使用

F FieldBusReference

F 键盘参考

F AI2 操纵杆

F AI1 操纵杆

MUX
K

输入 0

输入 1

输入 2

输入 3

输入 4

输入 5

输入 6

输入 7

输入 8

输入 9

输入 10

F 主变频器转矩

F 功率参考
V 转矩参考

P 负载共享

输入
死区
输出

限制

FW 转矩参考 3

P 转矩参考死区

V 转矩参考
ADD

+

+

P 转矩参考步进

滤波  x2
输入

TC

输出

P 转矩参考滤波 TC

MULDIV

VALUE

MULTIP

DIVISC 100,0

SUB

+

-

-

P 转矩参考最大值

P 转矩参考最小值

MULDIV

VALUE

MULTIP

DIVIS

C 10000

ADD

+

+

+

P 转矩参考最小值

限制
MN

输入

MX

P 转矩参考最大值

P 转矩参考最大值
NEG

输入 

（转矩参考选择）

（不使用）

模拟输入 。

（输入信号 模拟输入 ）中的信号缩放

模拟输入 。

（输入信号 模拟输入 ）中的信号缩放

（ 操纵杆）

模拟输入 ， 。对于操纵杆输入，最大负参考值是负的

。

（ 操纵杆）

模拟输入 ， 对于操纵杆输入，最大负参考值是负的

。

（键盘参考）

转矩参考来自键盘， 。

（现场总线）

参考来自现场总线。可在 （现场总线）中选择替代缩放

（主变频器转矩）

使用主从功能时，参考来自主变频器。
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（转矩参考缩放，最大值）

负值和正值的最大允许转矩参考。这还用于负值最大限制的操纵杆输入。

（转矩参考缩放，最小值）

模拟输入参考选项 的最小转矩参考。

（转矩参考滤波时间）

为最终转矩参考定义滤波时间。滤波在执行负载份额功能之后但在转矩阶跃功能之前

执行。

（转矩参考死区）

通过将此值设置为大于零，可忽略约为零的较小转矩参考值。当参考介于零与此参数

的正负值之间时，该参考将被强制为零。

+100 %

T 最大值

- T 最大值

参考

-100 %

+10 %

-10 %

死区
10 %
死区

参考
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（转矩选择）

此参数定义转矩控制模式下的速度限制模式。当开环和闭环控制之间无更改时，此参

数可用作单电机控制模式选项。

速度控制模式

当电机控制参数设置为转矩控制模式，从而允许通过诸如 （从现场总

线）等单个参数选择速度控制和转矩控制模式时，变频器将被强制为在速度控制模式

下运行。

正负频率限制

速度不受速度参考限制，如果设置为低于最大频率参数，则只能使用最大频率或正负

频率限制。

速度控制器激活

速度控制器激活

P 正频率限制

P 负频率限制

时间

变频器处于转矩控制状态

变频器处于转矩控制状态

速度
[RPM]

双向斜坡输出

速度在斜坡发电机之后由参考限制，可在设置的斜坡时间内提高速度，直到实际转矩

等于参考转矩。从轴上卸除负载后，如果速度低于参考，则速度将在不使用斜坡的情

况下提高。

这是默认选项。对于主从系统，建议使用允许对从变频器转矩使用稍高参考值的选项，

以便负载保持平衡，比如在窗口控制期。

速度控制器激活

速度控制器激活
P 负速度限制

t

R 频率斜坡输出

速度控制器激活

速度
[RPM]

变频器处于转矩控制状态

变频器处于转矩控制状态

P 正频率限制

FW 频率斜坡输出

斜坡发电机输出

速度控制器激活
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来自速度参考和转矩参考的最小值。

选择速度控制器输和转矩参考的最小值作为最终转矩参考。

时间

速度控制器激活

速度控制器激活

斜坡发电机

 输出

P 正频率限制

P 负频率限制

FW 频率斜坡输出

速度
[RPM]

变频器处于转矩控制状态

变频器处于转矩控制状态

速度控制器激活

变频器处于转矩控制状态

速度控制器激活

速度控制器激活

速度控制器激活

来自速度参考和转矩参考的最大值

选择速度控制器输和转矩参考的最大值作为最终转矩参考。

速度控制器激活

速度控制器激活

变频器处于转矩控制状态

速度控制器激活

速度控制器激活

P 正频率限制

R 负频率限制

时间

FW 频率斜坡输出

速度控制器激活

速度
[RPM]

变频器处于转矩控制状态

变频器处于转矩控制状态

速度控制器激活

速度控制器激活



起重机控制

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/

窗口控制

速度限制在从速度参考起始的窗口内。

速度控制激活限制与速度限制不同。因此，在激活速度控制器之前，速度需要先达到

或 限制，当速度控制器被激活后，速度将被限制在由

的 和 定义的限值内。

P 窗口正面关闭

P 窗口反面关闭

P 正频率限制

P 负频率限制

P 窗口反面

P 窗口正面

速度控制器激活

速度参考值

转矩控制区域

速度控制器激活

（窗口反面）

定义来自最终速度参考的反面窗口的大小。如果两个窗口关闭限制都为零，则此参数

还是 的速度限制。否则，这将是速度控制激流限制。

（窗口正面）

定义来自最终速度参考的正面窗口的大小。如果两个窗口关闭限制都为零，则此参数

还是 的速度限制。否则，这将是速度控制激流限制。

（窗口反面关闭限制）

定义当速度控制器将速度重新带回窗口时速度控制器的负面关闭限制。

（窗口正面关闭限制）

定义当速度控制器将速度带回窗口时速度控制器的正面关闭限制。
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 转矩参考开环设置

（开环转矩控制最小频率）

定义频率限制，低于该限制时交流变频器将在频率控制模式下运行。

（开环转矩控制器 增益）

定义开环转矩控制的增益。

（开环转矩控制器 增益）

定义开环转矩控制的积分增益。
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 禁用频率
在某些系统中，可能由于机械共振问题而有必要避免特定频率。通过这些参数，可为禁止频率区

域和斜坡率因子设置限制，以在频率超出该区域时使用。当输入参考增加时，内部参考保持在下

限，直到输入参考超过上限。

（禁止频率区域 ：下限）

（禁止频率区域 ：上限）

使用由 定义的不同斜坡时间的范围定义。

已用

速度参考值 [RPM]

请求的速度参考
[RPM]

下限

上限

（禁止范围的斜坡时间因子）

禁止频率限制之间的当前选定斜坡时间的乘数。

时间 [s]

速度 [RPM]

下限

上限

斜坡时间

因子= 2.5

斜坡时间

因子 = 0.3

图 禁止频率之间的斜坡率缩放
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 电机电位计
电机电位计用于控制带有两个数字输入的参考，一个提高参考，另一个降低参考。参考变化率可

通过参数 来设置。电机电位计参考仅在 控制中可用。只能在变频器处于运行状态时

更改。

时间
[s]

最大 

速度

最小 

速度

速度参考
[RPM]

电机电位计 

UP

向下电机电位计

电机电位计 

斜坡率

（电机电位计斜坡率）

定义电机电位计参考值的变化率 。正常斜坡时间仍有效，并确定实际输出频率

以多快速度提高。

（电机电位计参考复位）

（不重置）

在停止状态下保持参考值，并存储到内存以防电源关闭。

（停止状态）

当变频器处于停止状态时，参考将被设为零。此选项包括断电情况。

（关闭电源）

仅在断电情况下才重置参考。

提供停止命令且变频器正在斜坡降速时；电机电位计参考遵循实际输出频率。如果

在斜坡降速时提供新的启动命令，变频器将保持提供启动命令时的频率。

与功能相关的其他参数

 （向下电机电位计）

 （向上电机电位计）
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（电机电位计参考复制）

此参数定义在 控制中将参考输入更改为电机电位计时处理参考值的方式。

（不复制）

不复制参考值。根据 功能，变频器可从变频器使用电机电位机运行

时最后使用的最小频率或参考值启动。

（参考）

复制变频器的活动参考值。如果电机电位机的值发生更改时，变频器正在执行斜坡

操作，变频器将在该更改后继续执行斜坡操作。

这样，将在停止状态下复制参考，除非 功能超过它（比如，未选择

在停止状态下重置）。

（频率输出）

将更改时的速度复制到参考。如果变频器在发生更改时执行斜坡操作，变频器将停

止斜坡操作并保持当前速度。
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 调整参考

调整参考功能用于对主参考进行精细调整。调整参考功能在执行 功能之后被添加到

主参考。

F 模拟输入 1

F 模拟输入 2

F 模拟输入 4

F 模拟输入 3

F 现场总线调整参考

C 10000

P 调整最大值

P 调整最小值

FW 频率参考 1

MULDIV

VALUE

MULTIP

DIVIS

MULDIV

VALUE

MULTIP

DIVIS

ADD

+

+

+

C 1000

F 调整参考

F 不使用

P 调节输入
MUX

K

输入 0

输入 1

输入 2

输入 3

输入 4

输入 5

SUB

输入 1

输入 2

 

P 调整最小值

（调整输入）

通过此参数，您可以选择信号，根据此信号即可精细调整电机的频率参考。

未使用

模拟输入

模拟输入

模拟输入

模拟输入

现场总线调整参考 监控信号

（调整最小值）

调整输入时从主参考减去的百分比为最小值。
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（调整最大值）

这些参数定义已调整信号的最小值和最大值。

输入参考 [Hz]

参考 [Hz]

调整最小值 10 %

调整最大值 10 %

25.0 Hz

27.5 Hz

22.5 Hz

调整输入

如果最小值和最大值不等于零，则该调整不是模拟输入的中点或在使用 输入时不位

于零点。下图中，最小值为 ，最大值为 。

调整输入 

[%]

调整

10 %

20 %

50 % 100 %

66.66
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 终端限值参考处理

（禁用负向）

为开路触点选择数字输入以禁用负向。负向被禁用时可以使用正向。

（禁用正向）

为开路触点选择数字输入以禁用正向。正向被禁用时可以使用负向。

（限制负向参考 ）

为开路触点选择数字输入以限制负向参考。

（限制正向参考）

为开路触点选择数字输入以限制正向参考。

（受限的负向参考 ）

当 被激活时使用的最大负向参考限制。

（受限的正向参考 ）

当 被激活时使用的最大正向参考限制。

（限制负向参考 ）

为开路触点选择数字输入以限制负向参考。

（限制正向参考 ）

为开路触点选择数字输入以限制正向参考。

（受限的负向参考 ）

当 被激活时使用的最大负向参考限制。

（受限的正向参考 ）

当 被激活时使用的最大正向参考限制。

（终端限制斜坡时间）

当终端限制速度参考限制被激活时，执行斜坡操作到达受限速度或零速时使用的斜

坡率。
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（终端限制处防摇）

此参数用于选择在激活终端限制时是否激活防摇功能。

始终激活防摇功能

禁用方向输入处（ 和 ）禁用防摇功能。

禁用方向和第二限制参考处（ 、 、 和 ）禁用防摇功能。

如果激活了任何终端限位开关，则将禁用防摇。
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 斜坡控制

SEL

G

输入 0

输入 1

R 最终斜坡时间

P 斜坡时间 1

P 斜坡时间 2

DI 斜坡时间 1/2

SEL

G

输入 0

输入 1

DI 微调激活

P 微调斜坡

MULDIV

VALUE

MULTIP

DIVISF 斜坡降低

P 100 %

SEL

G

输入 0

输入 1

MULDIV

VALUE

MULTIP

DIVIS

F 禁用区域

P 1.0

P 禁止因数
SEL

G

输入 0

输入 1

F 斜坡从机

P 0.0 s

（启动功能）

斜坡：

交流变频器在设定的加速时间内从 开始并加速到设定的参考频率。

快速启动：

通过将电流应用到电机并搜索与电机运行时的速度对应的频率，交流变频器

能够在电机运行时启动。搜索方向为从最大频率到零频率，直到检测到正确

的值。

如果电机在给定启动命令时惯性停止，使用此模式。通过快速启动，可以从

实际速度启动电机，而无需在以斜坡方式到达参考前强制速度降低到零。

闭环控制的启动方式始终与快速启动类似，因为电机的准确速度可从编码器反馈获知。

（停止功能）

惯性停车：

变频器立即停止控制电机并允许电机自由转动。

斜坡：

发出停止命令后，电机速度会根据设置的减速参数减速至零速。数字输入

“运行启用”将惯性停止，而与所选停止功能无关。

（加速时间 ）

此参数定义输出频率从零频率增加至最大频率所需的时间。
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（减速时间 ）

此参数定义输出频率从最大频率降至零频率所需的时间。

（加 减速斜坡 形状）

加速和减速斜坡的起点和终点可使用这些参数进行修整。设置值 可提供线性斜坡形

状，使得加速和减速会立即对参考信号中的变化做出反应。此参数的设置值

会产生 形的加速 减速。

用于在参考变化时降低机械侵蚀和电流尖脉冲。

图 斜坡时间为 的 斜坡与无 斜坡的结果对比

下参考设为零时斜坡时间为 的 斜坡

（加速时间 ）

（减速时间 ）
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（加 减速斜坡 形状）

当第二个斜坡时间由数字输入 激活时，将使用这些斜坡时间和斜

坡形状

（微调斜坡）

此参数用于定义微调功能被激活时的加速和减速时间。

微调功能将启动变频器以达到参考值，而不论控制位置为何，都无需发出其他启动命

令。微调功能需要在接受命令前从数字输入启用。如果从活动的控制位置激活启动命

令，则还将禁用微调。

用于微调的其他参数：

 参数： （微调参考 ）

 参数： （微调参考 ）

 数字输入选择：启用微调

 数字输入选择：微调

 数字输入选择：微调

（减少加速和减速时间）

可使用输入信号减少加速和减速时间。

输入信号为零级意味着通过参数设置斜坡时间。最大级别相当于参数设置的值的十分

之一。

调整输入 

[%]

斜坡时间因子

100 %

10 %

图 减少加速和减速时间

（禁用的方向斜坡）

此参数定义用于禁用方向的数字输入改为激活时所使用的斜坡时间

用于禁用方向的其他参数

 ： （禁用负向）

 ： （禁用正向）
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（快速停止模式）

选择快速停止被激活时停止变频器的模式。

 建议在从变频器中使用相同停止功能

 建议在两种变频器中使用相同的斜坡时间

惯性停车。

斜坡停机。

（快速停止斜坡时间）

如果选择了斜坡选项，则为快速停止期间使用的斜坡时间。
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 斜坡选项

（斜坡：跳过 ）

此功能用于在达到最终速度前更改参考值时绕过第二个转角 斜坡（也就是，为了避

免不必要的速度增加，图 中的蓝色直线）。而且，在速度递减而参考值增加时，

会绕过 。

图 当参考值在 处发生更改时，绕过第二个 曲线

（闭环斜坡发电机遵循编码器）

在正常情况下，不使用来自编码器的实际速度更改斜坡发电机（与开环控制相同）。

因此，当限制情况（具有阶跃）已过，将对照限制控制器加速到参考速度（如果使用

速度控制）。为了防止激活此参数，将按照设定的斜坡时间增加速度。

从转矩控制更改为速度控制时，此参数还用于将斜坡频率设置为实际频率。

备注：使用欠压控制器功能 （斜坡降至零速）时，需要激活此参数来执行与开环控

制中类似的操作。
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（速度参考插值器 ）

使用此参数可设置更新间隔速度参考的时间。此功能将在更新值之间斜坡增加或降低

参考值。

当 正在将参考更新为诸如 等时间级但变频器的自有斜坡被设置为更短时

间以快速获得响应时使用此功能。当在无插值器的情况下使用参考（绿色）时，输出

频率也以相同方式操作，从而在参考每次变化时都会导致转矩和电流尖脉冲。当插值

器时间设置为 时，输出频率将如蓝色线所示。

时间 * 100 ms
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 绳松和冲击负载

（绳松模式）

激活绳松保护功能。降低负载且电机转矩降至 （负载脱离吊钩）

以下时，参数 （零速参考）将被激活。当用户参考已降至零

时，速度参考将被复位为正常操作。

（冲击负载模式）

激活冲击负载保护。提升负载且电机转矩从 （吊钩上负载）

快速升高且超过 （冲击负载）时，速度参考将降低至

（冲击负载参考）水平，并至少持续 （冲击

负载时间），当转矩稳定且超过 （吊钩上负载）时，将释放速度

参考。

（吊钩上负载转矩）

当转矩超过此水平时，逻辑将认为负载位于吊钩上。

（负载脱离挂钩转矩）

当转矩低于此级别时，逻辑将把吊钩视作空。

（冲击负载转矩）

当转矩快速提高超过此级别时，将被视作冲击负载。

（冲击负载时间）

保持防止冲击负载的低参考的时间。

（冲击转矩上升时间）

如果转矩从 （吊钩上负载）级别升高并超过

（冲击负载转矩）级别的时间短于此时间，则将激活 （绳松保

护）参考。

（冲击负载参考）

防止冲击负载的参考。
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 输入信号

 基本设置

（启动 停止逻辑选项）

此参数定义使用 控制时的启动 停止逻辑。这些选项中的一些不包括 命

令。 命令可通过单独的数字输入 来激活。

正向启动 反向启动

启动 ：闭合触点 正向启动

启动 ：闭合触点 反向启动

启动 1

启动 2

频率输出

21

图 正向启动 反向启动

 第一个选择的方向拥有最高优先级。

 当 触点打开时，旋转方向开始更改。

启动命令 方向命令

启动 ：闭合触点 启动 开路触点 停止

启动 ：闭合触点 反向 开路触点 正向

启动 1

启动 2

频率输出

图 启动、停止、反向

启动命令 运行启用

：闭合触点 启动 开路触点 停止

：闭合触点 启动启用 开路触点 启动禁用和停止变频器（如果正

在运行）
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启动脉冲 停止脉冲

线连接（脉冲控制）：

：闭合触点 启动脉冲

：开路触点 停止脉冲，下降沿。

启动 1

启动 2

频率输出

图 启动脉冲 停止脉冲。

必须使用包含文本 （启动需要上升沿）的选项来排除

以下情况下意外启动的可能性：例如，连接电源时、电源故障后重新连接时、故障复

位后、变频器被运行启用（运行启用 假）停止后或当控制位置更改后。启动 停止触

点必须在电机启动前打开。

启动 电机电位计上升

：闭合触点 正向启动

：闭合触点 提高电机电位机参考，请参阅电机电位机功能了解详细信息。

正向启动上升沿 反向启动上升沿

：闭合触点 正向启动（启动需要上升沿）

：闭合触点 反向启动（启动需要上升沿）

启动命令上升沿 方向命令

：闭合触点 启动（启动需要上升沿）

开路触点 停止

：闭合触点 反向

开路触点 正向

启动命令上升沿 运行启用

：闭合触点 启动（启动需要上升沿）

开路触点 停止

：闭合触点 启动启用

开路触点 启动禁用和停止变频器（如果正在运行）
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 数字输入

（启动信号 ）

启动 停止逻辑的信号选项 。

此参数用于启动位置 ，通过 选定

默认编程 默认正向启动。

（启动信号 ）

启动 停止逻辑的信号选项 。

此参数用于启动位置 ，通过 选定

默认编程 默认反向启动。

（运行启用）

从变频器删除运行启用后，将始终使用惯性停车。

变频器还将显示出警告，指示出何时禁用运行。

触点打开： 电机启动已禁用

触点闭合： 电机启动已启用

（反向）

如果因为 （启动 停止逻辑选项）参数的设置，未对反应

命令使用启动信号 ，则将激活此反向命令。

触点打开： 正向

触点闭合： 反向

（预置速度 ）

（预置速度 ）

（预置速度 ）

用于激活预置速度的数字输入选项。

参考在 （恒定参考）参数组中进行设置。

速度

数字输入

（预置速度 ）

数字输入

（预置速度 ）

数字输入

（预置速度 ）

基本速度

预置速度

预置速度

预置速度

预置速度

预置速度

预置速度

预置速度

预置速度

相关参数

 （恒定参考）
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（向下电机电位计）

触点闭合： 电机电位计参考将降低直到触点打开。请参阅 （电机

电位计）了解详细信息

（向上电机电位计）

触点闭合： 电机电位计参考将降低直到触点打开。请参阅 （电机

电位计）了解详细信息

（故障重置）

复位故障需要上升沿。

（外部故障闭合接触器）

外部故障输入闭合接触器，在保护参数组 （保护 常规

）中选择响应。报告故障

（外部故障开路接触器）

外部故障输入开路接触器，在保护参数组中选择响应。报告故障

（加速 减速时间选项）

在斜坡时间 和 之间选择数字输入，时间在参数组 （斜坡控制）中

进行设置。

触点打开： 选择加 减速时间

触点闭合： 选择加 减速时间

（已禁止加 减速）

触点闭合： 触点打开之前无法进行加速或减速。

使用 （控制选项 ），可以选择是否允许使用减速方向

以在参考小于当时的变频器速度时降低速度。

（直流制动命令）

触点闭合： 在停止模式中，直流制动工作直到触点打开。

电流水平通过参数 进行设置。

（点动速度）

触点闭合： 为频率参考选择慢速度

点动速度的参考在 （恒定参考）参数组中进行设置。

（ 参考 选项）

使用此参数，如果 参考选项为 ，则可为频率参考选择 或

信号。

如果 （ 参考）的选项不是“ 选项”，则此数字输

入将在 （ 参考）和 （ 参考 ）之间

更改参考。
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 强制控制位置

数字输入可用于旁路参数 （控制位置），例如，在 无法向变频器发送命

令的紧急情况下。

SEL

G

输入 0

输入 1

SEL

G

输入 0

输入 1

DI IO 控制

C IO 控制

SEL

G

输入 0

输入 1

DI KP 控制

C KP 控制

DI 现场总线控制
SEL

G

输入 0

输入 1C 现场总线控制

P 频率参考源

最终控制位置

PC PC 控制

C PC 控制

图 控制位置选项优先级

（从 端子控制）

触点闭合： 推动控制位置到 端子

（从键盘控制）

触点闭合： 推动控制位置到面板

（从现场总线控制）

触点闭合： 推动控制位置到总线

（参数集 集 选项）

使用此参数，可在参数集 和集 之间进行选择。

记住为两个参数集设置相同的输入。当变频器处于运行状态时，无法更改参数集。

数字输入 假：

- 设定 加载为激活的设定

数字输入 真：

- 活动参数集被保存到集

从键盘选择两个参数集时

 需要为 设置所有参数

 在 （参数集）中选择 （存储集 ）

 需要为 设置所有参数

 在 （参数集）中选择 （存储集 ）

注意：当控制位置强行更改启动 停止的值时，使用各自控制位置中有效的方向和参

考。参数 （键盘控制位置）的值不变。当输入打开时，根据键盘控制参数

（控制位置）选择控制位置
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备注：仅当在参数 （参数集）中选择 （存储集 ）

或 （存储集 ）或从 选择 （变频器 参

数集）时，才会存储参数值。

（电机控制模式 ）

此数字输入用于在两个电机控制模式选项参数之间进行切换：

- （电机控制模式）

- （电机控制模式 ）

触点打开 选中电机控制模式

触点闭合 选中电机控制模式

在开环和闭环控制模式之间切换时，在停止状态下进行此切换。

（外部制动确认）

将此输入信号连接至机械制动的辅助触点。如果触点未在制动打开时在给定时间内闭

合，变频器将生成制动故障 。可在 （制动控制）参数组中选

择响应。

（冷却监控）

当使用液冷变频器时，将此输入连接到 流量控制应用中的冷却正常信号或显

示使用的冷却单元的状态的任何输入。请参阅 （冷却）参数组了解详

细操作信息。

 微调功能

微调功能将启动变频器以达到参考值，而不论控制位置为何，都无需发出其他启动命令。微调功

能需要在接受命令前从数字输入启用。如果从活动的控制位置激活启动命令，则还将禁用微调。

（启用微调）

如果使用微调功能，给定输入必须由数字信号或通过将参数值设置为 来设置为真。

（微调参考 ）

（微调参考 ）

如果启用微调，这些输入将激活微调参考。如果激活，且没有来自其他任何位置的运

行请求，这些输入还将启动变频器。

微调功能的其他参数

 （微调斜坡）

 （微调参考 ）

 （微调参考 ）
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（数字输入第二个频率限制）

使用此参数，可选择相应数字输入，该输入将最大频率限制为比

（最大频率）定义的值更小的值。此限制不会影响任何恒定参考。该限制在

（频率限制处理）中设置。

（复位编码器计数器）

使用编码器时，变频器将监控编码器旋转圈数和角度（ ：轴旋转圈数和 ：轴角）。

当此输入具有一个升沿监控值时， ：轴角 和轴圈数 将被设置为零。

复位命令还包括在 （ ：辅助控制字）中。

（主从模式 ）

主从模式可使用数字输入在 （主从）参数组的

（ 模式）和 （ 模式 ）之间切换。这可用于冗余目的，

例如在使用变频器同步系统时。
SEL

G

输入 0

输入 1

DI MF Mode 2（MF 模式 2）

P MF 模式 1

P MF 模式 2

使用的 MF 模式

（快速停止）

用于快速停止功能的数字输入

（电动转矩限制 ）

用于激活电动机转矩限制 的数字输入

（发电机转矩限制 ）

用于激活发电机转矩限制 的数字输入

（ 功能激活）

选择将激活 控制器的数字输入。将选项设置为 并在无外部接线的情况下激活

控制器。

（存储参数）

将活动集存储到当前所选的参数集。通过 （参数集 集 ）数字

输入来选择，该数字输入还用于将参数集加载到活动集。

（启动位置 ）

此参数用于选择是否从 和 监控 控制中的启动信号

（启动信号 ）

用于启动 停止逻辑的信号选项 。

此参数用于启动位置 ，通过 选定

默认编程 默认正向启动，通过 选定。
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（启动信号 ）

用于启动 停止逻辑的信号选项 。

此参数用于启动位置 ，通过 选定

默认编程 默认反向启动，通过 选定。

（禁用负向）

用于禁用负向运行的数字输入。可以自定义用于减速的斜坡时间。

（禁用正向）

用于禁用正向运行的数字输入。可以自定义用于减速的斜坡时间。
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 模拟输入 和

P AI1-2 信号选择 输入输出

AN.IN

缩放

输出Out_Max

In_Min

Out_Min

In_Max

输入

P 信号范围

100 %

MUX
K

输入 0

输入 1

输入 2

输入 3

100 %

100 %

P AIx 自定义最大值

 0 % 

 20 % 

 0 % 

MUX
K

输入 0

输入 1

输入 2

输入 3P AIx 自定义最小值

P AIx 参考缩放最大值
SEL

G

输入 0

输入 1

NE

输入 1

输入 20

P 最大频率

SEL
G

输入 0

输入 1

0

P AIx 参考缩放最小值

A AI2_Ref

A AI1_Ref

（ 信号选择）

（ 信号选择）

使用此参数可将 信号连接至您选择的模拟输入。有关 编程方法的更多信

息，请参见第 章。

（模拟输入 信号滤波时间）

（模拟输入 信号滤波时间）

一阶滤波用于可控制功率限制等值的模拟信号。二阶滤波用于频率参考滤波。

图 信号滤波

0

2000

4000

6000

8000

10000

12000

-0
.0

4
5

0
.4

0
0

0
.8

4
5

1
.2

9
0

1
.7

3
5

2
.1

8
0

2
.6

2
5

3
.0

7
0

3
.5

1
5

3
.9

6
0

4
.4

0
5

4
.8

5
0

5
.2

9
5

5
.7

4
0

6
.1

8
5

6
.6

3
0

Unfiltered

1 s filter time

63 %

FreqRef 2nd order

未滤波

滤波时间

二阶频率给定值



起重机控制

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/

（模拟输入信号 范围）

（模拟输入信号 范围）

信号输入范围： 和 。

使用的输入信号为 到 。

参考 [Hz]

模拟输入 100 %0 %

最低频率

最大频率

信号输入范围： 和

使用的输入信号为 至

参考 [Hz]

模拟输入 100 %0 %

最低频率

最大频率

20 %

信号输入范围： 。

使用的输入信号为 到 。

+10 V0 V

最大频率

- 最大频率

模拟输入

参考

-10 V
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“自定义范围”

使用自定义范围，可自由调整哪些输入级别与最小和最大频率相对应。

参考 [Hz]

模拟 

输入
100 %0 %

最低频率

最大频率

40 %

自定义

最小值

80 %

自定义

最大值
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（ 自定义最小值设置）

（ 自定义最大值设置）

（ 自定义最小值设置）

（ 自定义最大值设置）

这些参数设置 内的任何输入信号范围的模拟输入信号。例如，如果将信

号输入缩放设置为 ，则可将参考从 （用于最小频率）更改为

（用于最大频率）。

（ 参考缩放，最小值）

（ 参考缩放，最大值）

（ 参考缩放，最小值）

（ 参考缩放，最大值）

附加参考缩放。可将模拟输入参考缩放设置为与最小频率和最大频率不同的值。

参考 [Hz]

模拟 

输入
100 %0 %

最低频率
0 Hz

最大频率
 60 Hz

47 Hz

参考缩放

最大值

24 Hz

参考缩放

最小值

参考 [Hz]

模拟 

输入
100 %0 %

最低频率
0 Hz

最大频率
 60 Hz

47 Hz

参考缩放

最大值

24 Hz

参考缩放

最小值

40 %

自定义

最小值

80 %

自定义

最大值

（模拟输入 操纵杆输入死区）

（模拟输入 操纵杆输入死区）

可通过将此值设置为大于零来忽略约为零的较小参考值。当参考介于零与此参数的正

负值之间时，将被强制为零。
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+10 V

+100 %

最大频率

- 最大频率

模拟输入

参考

-10 V

-100 %

+10 %

-10 %

AI 

操纵杆死区 

= 10 %

 睡眠功能

当模拟输入低于特定值并持续特定时间且速度功能被激活时，可通过睡眠功能停止变频器。

100 %

0 %
时间 [s]

20 %

睡眠限制

运行

状态

模拟输入

（ 睡眠限制）

（ 睡眠限制）

如果 信号级别低于此参数定义的睡眠限制，变频器将自动停止。在操纵杆功能中，

当输入介于零与此参数的正负值之间时，变频器将进入睡眠状态。

（ 睡眠延迟）

（ 睡眠延迟）
此参数定义模拟输入信号必须保持在睡眠限制之下以停止变频器的时间。

（ 操纵杆偏移）

（ 操纵杆偏移）
按以下所示定义频率零点：

当显示屏上出现此参数时，将电位计放在假定的零点处并按下键盘上的 。

备注：但是，这将不会更改参考缩放。

按下 按钮将参数值更改回 。
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 模拟输入 和

模拟输入 和 可从现场总线写入。这可允许信号缩放和反演，在诸如 发出无法正常使用

（收到零值）的信号来自动表示最大值情况下很有用。

P AI3-4 信号选择

输入输出

AN.IN

滤波器

输入

TCP AI3/4 滤波时间

P AI3-4 自定义最大值

P AI3-4 自定义最小值

SEL
G

输入 0

输入 1

0.9

V 模拟输入 3/4 A AI4

A AI3

缩放

输出Out_Max

In_Min

Out_Min

In_Max

输入

倒置
0

100 %

缩放

输出Out_Max

In_Min

Out_Min

In_Max

输入

倒置

LT

输入 1

输入 2

V 模拟输入 3/4

V 模拟输入 3/4

P AI3-4 缩放最大值

P AI3-4 缩放最小值

写入参数 ID

要写入的 ID

输入

P AI3-4 控制 ID

（ 信号选择）

（ 信号选择）

使用此参数可将 信号连接至您选择的模拟输入。有关更多信息，请参阅

第 章“端子到功能” 编程原则。

当用于模拟输入信号选项的参数被设置为 时，可通过将过程数据输入 分配给模

拟输入监控信号从现场总线控制模拟输入监控变量，从而允许通过模拟输入缩放功能

对 输入信号进行缩放。

（模拟输入 信号滤波时间）

（模拟输入 信号滤波时间）

一阶滤波用于模拟输入信号 和 。

0

2000

4000

6000

8000

10000

12000

-0
.0

4
5

0
.5

4
5

1
.1

3
5

1
.7

2
5

2
.3

1
5

2
.9

0
5

3
.4

9
5

4
.0

8
5

4
.6

7
5

5
.2

6
5

5
.8

5
5

6
.4

4
5

Unfiltered

1 s filter time

63 %

未滤波

滤波时间



起重机控制

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/

（ 自定义设置最小值）

（ 自定义设置最大值）

（ 自定义设置最小值）

（ 自定义设置最大值）

将 信号的自定义最小值和最大值输入级别设置在 之间。

AI3/AI4 输出

模拟 

输入
100 %0 %

0 %

100 %

40 %

自定义

最小值

80 %

自定义

最大值

（ 信号反演）

（ 信号反演）

信号反演功能在诸如 使用现场总线向变频器发送功率限制等情况下很有用。如果

无法与变频器通信，从现场总线发送到变频器的功率限制将为零。使用反演的信

号逻辑， 提供零值将表示最大功率限制。当过程数据需要反演时，需要将信号现

场总线值写入模拟输入监控信号。请参阅参数 （ 信号

选项）了解详细信息。

不反演

信号已反演

AI3/AI4 输出

模拟 

输入
100 %0 %

40 %

自定义

最小值

80 %

自定义

最大值
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 任何参数的模拟输入

此功能允许通过模拟输入来控制任何参数。通过参数可选择控制区域的范围以及受控参数的 。

（模拟输入 ，最小值）

（模拟输入 ，最大值）

（模拟输入 ，最小值）

（模拟输入 ，最大值）

这些参数定义受控参数的范围。所有值都被视作整数，即，控制弱磁点（如例子中所

示）时，还需要设置小数位数，比如，需要将弱磁点 设置为 。

（ 控制的 ）

（ 控制的 ）

这些参数定义受控参数。

示例：

您希望通过从 到 的模拟输入来控制电机弱磁点电压。

将缩放最小值设置为

将缩放最大值设置为

将受控 设置为 （弱磁点处电压）

AI3/AI4 输出 = 弱磁点电压 ID603

模拟 

输入
100 %0 %

40 %

自定义

最小值

80 %

自定义

最大值

7000

缩放

最小值

13000

缩放

最大值

现在，模拟输入 信号 至 （ 至 ）将控制介于 之

间的弱磁点电压。设置值时，谨记将小数也作为整数来处理。
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 反演控制

（反演控制）

反演控制允许您选择将反演哪个输入信号操作。

反演外部故障

反演外部故障

反演的运行启用数字输入

反演的制动确认数字输入

电动机转矩限制数字输入已反演

最大频率 数字输入已反演
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 输出信号

 数字输出信号

在 应用程序中，默认情况下，将不使用所有输出信号。

（就绪）

交流变频器准备就绪，可以运行。

缺少就绪信号时的常见原因：

 运行启用信号过低

 直流电压过低

 直流电压过高

（运行）

交流变频器正在调整。

（故障）

故障跳闸已发生。

（故障倒置）

变频器中无活动故障。

（警告）

通用报警信号。

（外部故障或警告）

取决于外部故障的参数响应的故障或警告。 （外部故障（闭

合））和 （外部故障（打开））用于触发故障。

（外部故障）用于选择响应。

（参考故障或警告 ）

取决于 参考故障的参数响应的故障或警告。响应在 中选择。

（变频器过热警告）

变频器温度已超过正常操作条件。温度限制可能因变频器类型和规格不同而异。

（反向）

变频器输出频率为负

（方向错误）

电机旋转方向与请求的方向不同。当外力使电机朝不同方向旋转或已发出换向命令但

变频器仍斜坡降速以改变方向时，将会出现此情况。
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（达到参考速度）

感应电机：速度位于参考的标称滑差内。

电机：输出频率位于参考频率的 内。

（点动速度）

已提供点动速度命令。

（ 控制位置）

活动控制位置是由参数 （控制位置） 定义的 端子或通过数字

输入功能强制。
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（制动打开控制，直接）

请参阅章节 中的 （制动控制），了解有关制动操作的详细

说明

示例： 板 ：

制动功能打开：端子 断开（继电器未通电）。

制动功能关闭：端子 相连（继电器通电）。

21

22

23

21

22

23

当使用主从功能时，从变频器将与主变频同时打开制动，即使尚未达到从变频器的制

动打开条件。

（制动打开控制，反演）

请参阅章节 中的 （制动控制），了解有关制动操作的详细

说明

外部制动关闭 打开控制

示例： 板 ：

制动闭合：端子 相连（继电器通电）。

制动打开：端子 断开（继电器未通电）。

21

22

23

21

22

23

注意：断开控制板电源后，端子 将断开。

使用主从功能时，从变频器将与主变频同时打开制动，即使尚未达到从变频器的制动

打开条件。

制动闭合命令

制动功能打开

制动打开命令

制动功能关闭

制动闭合命令

制动功能打开

制动打开命令

制动功能关闭
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（输出频率限制 监控）

输出频率超出 （监控限制）参数组中定义的监控限制。可将该功能

设置为监控上限或下限。限制和功能在 （监控限制）中进

行选择。

（输出频率限制 监控）

输出频率超出 （监控限制）参数组中定义的监控限制 。可将该功能

设置为监控上限或下限。限制和功能在 （监控限制）中进行

选择。

（参考限制监控）

激活的参考超出 （监控限制）参数组中定义的监控下限 上限。可将

该功能设置为监控上限或下限。功能在 （监控限制）中进行

选择。

（温度限制监控）

变频器温度超出 （监控限制）参数组中定义的监控限制。可将该功能

设置为监控上限或下限。限制和功能在 （监控限制）中进行

选择。

（转矩限制监控）

电机转矩超出 （监控限制）参数组中定义的监控限制。可将该功能

设置为监控上限或下限。限制和功能在 （监控限制）中进

行选择。

（电机热保护）

电机热敏电阻触发过热信号，这可导致数字输出。响应通过

进行选择。

（模拟输入监控限制）

所选模拟输入信号超出 （监控限制）参数组中定义的监控限制。

可将该功能设置为监控上限或下限。

（限制控制激活）

一个或多个变频器限制控制器被激活。
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 现场总线数字输入连接

（现场总线输入数据 ）

（现场总线输入数据 ）

（现场总线输入数据 ）

（现场总线输入数据 ）

（现场总线输入数据 ）

来自现场总线主控制字的数据可被传输至变频器的数字输出。请参见所用的现场总线

板手册了解这些位的位置。

（现场总线数字输入 参数）

（现场总线数字输入 参数）

（现场总线数字输入 参数）

（现场总线数字输入 参数）

（现场总线数字输入 参数）

使用这些参数，可定义要使用现场总线数字输入来控制的参数。

示例：

所有选项板输入都在使用中，但您仍希望提供数字输入：直流制动命令 。您还

在变频器中具有现场总线板。

将参数 （现场总线数字输入 ）设置为 。

现在，您能够通过 控制字（位 ）从现场总线控制直流制动命令。

如果值 （假）、 （真）对于该参数有效，则可按相同方式控制任何

参数。例如， （制动斩波器） 可使用此功能来控制开

关（制动斩波器： 未用， 打开，运行）。

（安全禁用激活）

选择数字输出以显示 的状态。

（制动滑移）

制动滑移的数字输出指示。



起重机控制

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/

 模拟输出 、 、 和

（模拟输出 信号选项）

（模拟输出 信号选项）

（模拟输出 信号选项）

（模拟输出 信号选项）

将 信号连接到为此参数选择的模拟输出。

（模拟输出功能）

（模拟输出 功能）

（模拟输出 功能）

（模拟输出 功能）

此参数为模拟输出信号选择所需功能。

（未使用）

模拟输出被强制为

（输出频率）

从零至最大频率的实际输出。

（频率参考）

从零至最大频率的频率参考

（电机速度）

从零至电机同步速度的电机速度

（输出电流）

从零至电机标称电流的变频器输出电流

（电机转矩）

从零至电机标称转矩 的电机转矩

（电机功率）

从零至电机标称功率 的电机功率

（电机电压）

从零至电机标称电压的变频器输出电压

（直流回路电压）

设备：从零至 的直流电压

设备：从零至 的直流电压

未滤波的模拟输入 信号

未滤波的模拟输入 信号

（ ，最小 最大）

从最小频率至最大频率的输出频率

从电机标称转矩的负两倍到正两倍的电机转矩

从电机标称功率的负两倍到正两倍的电机功率
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（ 温度）

所用输入的最高 温度值可从 缩放至

（现场总线数据输入 ）

使用监控信号 ，可将现场总线模拟输出现场总线过程数据值连接到模拟输出。

从标称速度的负两倍到正两倍的电机速度

（编码器 速度）

从零至电机同步速度的编码器 速度

（模拟输出滤波时间）

（模拟输出 滤波时间）

（模拟输出 滤波时间）

（模拟输出 滤波时间）

一阶滤波用于模拟输出信号。

（模拟输出倒置）

（模拟输出 倒置）

（模拟输出 倒置）

（模拟输出 倒置）

倒置模拟输出信号：

100 %0 %

模拟输出

功能信号
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100 %
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（模拟输出最小值）

（模拟输出 最小值）

（模拟输出 最小值）

（模拟输出 最小值）

定义信号最小值为 或 （显示为零值）。

将最小值设置为

将最小值设置为

100 %0 %

模拟输出

功能信号
0 %

100 %

20 %

倒置

（模拟输出缩放）

（模拟输出 缩放）

（模拟输出 缩放）

（模拟输出 缩放）

100 %0 %

缩放 50 %

功能信号

0 %

100 %

20 %

50 %

缩放 200 %

50 %

模拟输出
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（模拟输出偏移）

（模拟输出 偏移）

（模拟输出 偏移）

（模拟输出 偏移）

定义模拟输出信号的偏移。

在下图中， 缩放信号的指定偏移为 ， 缩放的指定偏移为 。

100 %0 %

缩放 50 %

功能信号

0 %

100 %

20 %

50 %

缩放 200 %

50 %

模拟输出
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 延迟的数字输出 和

（数字输出 信号选项）

（数字输出 信号选项）

将延迟的数字输出信号连接到使用此参数选择的数字输出。有关 编程方法的更多

信息，请参见第 章。

（数字输出功能）

（数字输出 功能）

（未使用）

（就绪）

交流变频器准备就绪，可以运行。

缺少“就绪”信号时的常见原因：

o 运行启用信号过低

o 直流电压过低

o 直流电压过高

（运行）

交流变频器正在调整。

（故障）

故障跳闸已发生。

（故障倒置）

变频器中无活动故障。

（过热警告）

变频器温度已超过正常操作条件。温度限制可能因变频器类型和规格不同而异。

（外部故障 警告）

取决于外部故障的参数响应的故障或警告。

（参考故障 警告）

取决于 参考故障的参数响应的故障或警告

如果模拟参考为 且信号 ，则将出现此故障或警告。

（警告）

如果出现警告，则始终显示。

（反向）

变频器输出频率为负。

（点动速度选择）

已使用数字输入激活点动、预设或微调速度。

（速度达到）

感应电机：速度位于参考的标称滑差内。

电机：输出频率位于参考的 内。

（电机调节器激活）

一个限制调节器被激活。

（频率限制 监控）

输出频率限制 监控

输出频率超出设定的监控下限 上限。

（频率限制 监控）

输出频率限制 监控

输出频率超出设定的监控下限 上限。
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（转矩限制监控）

转矩限制监控

电机转矩超出设定的监控下限 上限。

（参考限制监控）

参考限制监控

激活的参考超出设定的监控下限 上限。

（外部制动控制）

外部制动控制

外部制动闭合 使用可编程延迟打开控制

（ 控制激活）

从 端子控制

控制位置被激活。

（温度限制监控）

变频器温度限制监控

变频器温度超出设定的监控限制（参数 ）

（方向错误）

电机旋转方向与请求的方向不同。当外力使电机朝不同方向旋转或已发出换向命令

但变频器仍斜坡降速以改变方向时，将会出现此情况。

（外部制动倒置）

外部制动控制倒置

外部制动闭合 打开控制；当制动在受控状态下闭合时激活输出。

（温度故障 警告）

热敏电阻故障或警告

选件板的热敏电阻输入指示过热。故障或警告取决于响应参数。

（模拟输入监控）

模拟输入监控

模拟输入监控功能，设置复位类型输出功能。

（现场总线数字输入 ）

现场总线数字输入数据

（现场总线数字输入 ）

现场总线数字输入数据

（现场总线数字输入 ）

现场总线数字输入数据

（警告指示）

要求按下 （复位）按钮的警告指示。一般情况下，变频器将在故障情况过后

删除警告指示。此输出要求在信号在已触发警告之后变为低电平之前按下复位按钮。

（ 位）

选择用于控制 的信号。该参数必须采用格式 设置，其中 是信号的

编号， 是位数。例如， 控制的值是 。 是警告字 的 编号。

因此，当警告字（ 编号为 ）的位数是 时，数字输出将打开，意即电机欠

载为高电平。
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（数字输出 延迟开）

（数字输出 延迟关）

（数字输出 延迟开）

（数字输出 延迟关）

通过这些参数，您可以设置数字输出的打开延迟和关闭延迟。

信号

DO

闭合

延迟

断开

延迟

图 数字输出 和 ，打开延迟和关闭延迟

（倒置数字输出 ）

（倒置数字输出 ）

倒置延迟的数字输出操作。

信号

DO

闭合

延迟

断开

延迟

（ 自由 ）

（ 自由 ）

选择用于控制 的信号。该参数必须采用格式 设置，其中 是信号的

编号， 是位数。例如， 控制的值是 。 是警告字 的 编号。因此，

当警告字（ 编号为 ）的位数是 时，数字输出将打开，意即电机欠载为高
电平。
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 监控限制
使用监控功能，可使用限制设置来监控特定值。当实际值超过或低于设定值时，可通过数字输出

提供一条消息。转矩限制监控是可扩展的。

（输出频率限制监控功能）

（输出频率限制 监控功能）

（转矩限制监控功能）

（参考限制监控功能）

（变频器温度限制监控功能）

不监控

下限监控

上限监控

以下五个参数用于设置要使用上述的对应参数来监控的限制值。

（输出频率限制监控值）

（输出频率限制 监控值）

（转矩限制监控值）

（参考限制监控值）

（变频器温度限制值）

上限

下限

值

图 监控功能
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（转矩监控值缩放输入）

此参数用于在零至 （转矩限制监控值）之间更改转矩限制监

控水平。

不使用

（现场总线限制缩放）

 模拟输入监控功能

模拟输入监控功能将控制所选数字输出在模拟输入信号超过上限时关闭，在信号低于下限时打开。

（模拟输入监控信号）

通过此参数，您可以选择要监控的模拟输入。

不使用

（现场总线限制缩放）

（模拟监控下限）

（模拟监控上限）

DO

模拟输入

上限

下限

图 开 关控制示例
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 限制设置

 电流限制处理

（电流限制）

此参数决定了交流变频器的最大电机电流。参数值的范围会因规格不同而异。

当电流限制更改时，失速电流限制内部计算为电流限制的 （如果失速电流限制大

于电流限制）。电流限制激活时，变频器输出频率会降低直到电流低于设定的限制。

在闭环控制中，电流限制会影响产生电流限制而不是总电流的转矩。这可在包括

（限制总电流）参数的选项组中进行更改。

在变频器同步操作限制模式下，指各设备的平均电流。

（电流限制的缩放）

不使用

现场总线限制缩放 监控值

此信号将在 和参数 （电机电流限制）之间调整最大电机电流。

（电流限制 ）

开环控制的电流限制 增益

（电流限制 ）

开环控制的电流限制 增益。
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 转矩限制处理

（转矩限制）

用于电动和发电侧的一般转矩限制。此值是所有缩放功能的最终限制。此值不应用于

缩放，但可用于最高安全限制，因为斜坡上升率功能在此参数发生更改时无效。只有

电动侧转矩限制才具有斜坡上升限制功能。

（电动转矩限制）

电动侧转矩限制。此限值用于所有缩放功能和转矩限制斜坡率功能（如果激活）。

（发电机转矩限制）

发电机侧转矩限制。此限制用于所有缩放功能，斜坡上升率功能不包括发电机侧转矩

限制。

（电动转矩限制 ）

由数字输入激活的电动侧转矩限制。

（发电机转矩限制）

由数字输入激活的发电机侧转矩限制。

电动 
发电 

电动 

发电 

正转矩限制 

电动转矩限制 

负转矩限制 

电动转矩限制 

发电机转矩限制 

发电机转矩限制 
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（电动转矩限制缩放）

如果选择了值“不使用”，则电动转矩限制等于参数 （电动转

矩限制）。如果选择任意输入，电动转矩限制将在 和参数

（电动转矩限制）之间缩放。

不使用

现场总线限制缩放 监控值

（发电转矩限制缩放）

如果选择了值“不使用”，则发电机转矩限制等于参数 （发

电机转矩限制）。如果选择任意输入，则发电机转矩限制将在 和参数

（发电机转矩限制）之间缩放。

不使用

现场总线限制缩放 监控值

 仅开环设置

（转矩限制控制 增益）

此参数定义转矩限制控制器的增益。它仅用于开环控制模式。

（转矩限制控制 增益）

此参数决定转矩限制控制器的 增益。它仅用于开环控制模式。

 仅闭环设置

（速度控制输出限制）

速度控制器的转矩限制。它会同时影响正向和负向转矩。

（速度控制正限制）

速度控制器输出的正转矩限制。

（速度控制负限制）

速度控制器输出的负转矩限制。

（拉出转矩限制）

拉出转矩限制
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 失控负载保护

失控负载保护用于提高发电机转矩限制，以防负载速度提高到指定的频率限制以上。在上部系统

正在控制发电机转矩限制且需要变频器自身控制的情况下使用，以防速度提高到太高。

另请注意！最大发电机侧转矩限制仍受 （一般转矩限制）参数的限制。

（发电机转矩限制提高速度水平）

当电机速度上升（过速）时，电机侧转矩限制开始提高时的频率限制。

（发电机转矩限制高速提高限

制）

将通过 （发电机转矩限制提高

最大值增加）指定的转矩全部被添加到最终转矩限制时所在点处的频率级别。

（发电机转矩限制提高增加的转

矩）

当此参数设置为大于零时，将激活发电机转矩限制高速提高功能。此参数定义添加到

发电机转矩限制的转矩，从 开始线性增加到 。

最小
输入 1

输入 2

 

P 最大转矩限制

MULDIV

VALUE

MULTIP

DIVIS

V 输出频率

SUB

输入 1

输入 2

 

P 最大转矩限制 Hz

P 转矩限制提高 Hz

SUB

输入 1

输入 2

 

ABS

输入 

最小
输入 1

输入 2

 

P 最大转矩限制 Hz 添加到发电机转矩限制
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发电机转矩限制

输出频率

转矩限制提高 Hz

最大转矩限制 Hz

最大转矩限制

基础发电机 

转矩限制

 频率限制处理

SEL

G

输入 0

输入 1

PC PC 控制

PC PC 参考

SEL

G

输入 0

输入 1

F 从

P 从机参考选择

SEL

G

输入 0

输入 1

F 微调激活

P 微调参考 1 / 2

SEL

G

输入 0

输入 1

F 预置速度

P 预置速度 x

F 4 mA 故障

SEL

G

输入 0

输入 1

P 4 mA 故障频率

P 频率参考源

P I/O Reference（I/O 参考） P 键盘参考选择

P 总线控制参考

SEL

G

输入 0

输入 1P I/O Reference 2（I/O 参考 2）

DI I/O 参考 2

MUX

K

输入 0

输入 1

输入 2

输入 3

最小
输入 1

输入 2

 

SEL

G

输入 0

输入 1

DI 最大频率 2

P 最大频率

P Max Frequency 2（最大频率 2）

最小
输入 1

输入 2

 SEL

G

输入 0

输入 1

限制
MN

输入

MX

限制
MN

输入

MXSEL

G

输入 0

输入 1

F 反向

NEG

输入 P 最小频率
P 负频率限制

P 正频率限制

NEG

输入 

斜坡控制输入

P 最大频率

DI 最大频率 2

P 最大频率

P 最大频率 2

（最大频率限制 ）

此参数定义数字输入 （最大频率 ）被激活时的最大频率。

此限制不会影响属于恒定类型的参考值，如预置速度参考。如果实际速度高于

（最大频率 ），则通过斜坡激活受限制的参考。

（负频率限制）

正向频率限制。如果在闭环控制模式下进行更改，则不使用斜坡。如果 超过计

算出的速度，则将激活 （速度误差）响应。
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（正频率限制）

负向频率限制。如果在闭环控制模式下进行更改，则不使用斜坡。如果 超过计

算出的速度，则将激活 （速度误差）响应。

（零频率限制） 限制

定义零频率限制。

用于在选中了负载降低移除功能 后确定何时将负载降低设置为零。

（最小频率开环）

定义任何可调参考输入（即参考不是一个参数）的最小频率。使用点动速度、预置速

度或微调参考时绕过最小频率。
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（最小频率闭环）

定义任何可调参考输入（即参考不是一个参数）的最小频率。使用点动速度、预置速

度或微调参考时绕过最小频率

（正向加速功率限制）

此参数将限制速度以便不超过特定功率级别。

（反向加速功率限制）

此参数将限制速度以便不超过特定功率级别。
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 直流回路处理

（过压控制器）

此参数选择过压控制器在开环控制中的行为。此外，它还激活闭环过压控制器，但在

闭环控制模式下，操作始终为类型 。

关闭控制器

开环和闭环过压控制器都关闭。

激活的 控制器类型操作

开环和闭环控制器都被激活。

开环控制器是一个 型控制器。

闭环控制器是一个 型控制器。

激活的 型控制器

开环和闭环控制器都被激活。

开环控制器是一个 型控制器。

闭环控制器是一个 型控制器（如选项 所示）。

（过压参考选项）

过压参考级别取决于制动斩波器的状态。

在闭环控制下，过压控制器水平可通过 来调整。该参数位于闭环设

置参数组中。

制动斩波器正在使用中 制动斩波器未在使用中

高压

设备：

设备：

设备：

设备：

（标称电压）
估计的直流标称电压 估计的直流标称电压

（制动斩波器电压水平）
制动斩波器电压水平 制动斩波器电压水平
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（制动斩波器）

当交流变频器使电机减速时，电机的惯性和负载馈入外部制动电阻器。这使得变频器

可以通过与加速转矩相等的转矩使负载减速（只要选择正确的制动电阻器）。请参见

独立的制动电阻器安装手册。制动斩波器测试模式每秒生成至电阻器的脉冲。如果脉

冲反馈错误（电阻器或斩波器缺失），生成故障 。

不使用制动斩波器

直流回路中不存在制动斩波器或未激活。注意：过压控制器级别被设置为较低

值，请参阅参数 。

运行时使用和测试的制动斩波器

当变频器处于运行状态时，变频器的自有制动斩波器被激活，可以正常使用。

变频器还发送测试脉冲以从制动电阻器获得反馈。

外部制动斩波器（无测试）

系统包含一个处理直流回路电压的装置。这可能是带有 的系统或带有一个

外部 装置。选中此选项后，变频器过压等级将被设置为稍高点的值，以便

其操作不与 或 装置冲突。

就绪状态下和运行时使用和测试

当变频器不处于运行状态时，制动斩波器也会被激活。在其他变频器正在发电但

电量水平足够低，只需一个变频器即可处理等情况下，可使用此选项。

运行时使用（无测试）

制动斩波器在运行状态下被激活，但不生成发送至电阻器的测试脉冲。

备注：系统菜单中有一个参数 。此参数可用于制动电阻器过热计算。

如果将外部制动电阻器连接到变频器，应将该参数设置为 （未连接）

来禁用对制动电阻器进行温度计算。

（制动斩波器电压水平）

制动斩波器控制触发电平，单位：伏。当 （过压参考选项）为

（制动斩波器电平）时，将激活此参数。

对于 电源：

对于 电源：

对于 电源：

过压参考选项 制动斩波器电压水平

高压 设备：

设备：

（标称电压） 估计的直流标称电压

（制动斩波器

电压水平）

制动斩波器电压水平
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（欠压控制器）

当直流电压降至已激活欠压控制器来尝试将直流电压保持在最低水平的限制时，欠压

控制器将降低输出频率以从电机获得能量。

控制器关闭

开环和闭环过压控制器都关闭。

激活的 控制器型操作

开环和闭环控制器都被激活。

开环和闭环控制器都是 型控制器。

如果在变频器处于欠压状态时重新加电，控制器输出频率将重新获得参考值。

型控制器且斜坡降低

开环和闭环控制器都被激活。

开环和闭环控制器都是 型控制器。

如果在变频器处于欠压状态时重新加电，控制器将使变频器斜坡降低至零速并报告

欠压故障。

注意：在闭环控制下，还需激活参数 才能执行相同操作。

（欠压参考选项）

选择开环欠压控制器的操作级别。

欠压操作级别通过 选择

（ 估计的直流电压）

自动直注电压水平

（开环欠压参考）

设置 为 时的开环欠压控制器的操作级别。

 闭环设置

（过压参考）

定义闭环控制模式下的过压参考水平，是与设备标称直流电压相关的百分比值。默认

值为 。

（过压控制器电动转矩限制）

定义变频器在过压控制器模式下操作时的电动转矩限制。
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（闭环欠压参考）

定义闭环控制模式下的欠压参考水平，是与设备标称直流电压相关的百分比值。默认

值为 。

 限制选项

（限制总电流）

此功能将激活闭环控制下的总电流限制功能。一般情况下，处于闭环状态时，电流限

制仅影响产生电流的转矩。
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 直流电流和磁化处理

直流制动可用于将电机固定在位（标称滑差处的标称转矩）。还可用于在湿度高的位置保持电机

温度，以及加速生成转子磁通。感应电机需要使用转子磁通来生成转矩。生成标称磁通所需的电

流由磁化电流参数定义，但，在启动命令后生成标称磁通的时间因电机规格不同而异。

启动时为电机提供更高电流将缩短电机生成标称转矩的时间。

蓝色：电机电流。红色：转子磁通。
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 开环设置

（直流制动电流）

定义在直流制动期间注入电机的电流。启动时，此参数与 （直注制动

时间）一起使用，缩短电机能够生成标称转矩的时间。对电机应用直流制动电流时，

输出频率为零。

（启动时的直流制动时间）

给定启动命令时，激活直流制动。此参数用于定义在开始加速之前为电机提供多长时

间的直流电流。使用启动时的直流制动电流以在运行之前磁化电机，从而提高启动时

的转矩性能。所需时间取决于电机规格，值介于 至 之间。电机越大，需要

的时间越多。

默认设置为 ，表示对电机进行磁化需要 。可使用参数

（磁通时间）将此 设置为零。

激活快速启动将在启动时禁用直流制动功能。

（停止时的直流制动时间）

定义停止时使用直流制动的时间。操作因所选停止模式（惯性停车或斜坡）不同

而异。

停止功能 惯性停车：

停止命令之后，电机惯性停止至停机，不受变频器的控制。

通过直流注入，电机可以在可能的最短时间内电动停止，无需使用可选外部制动电

阻器。

制动时间根据执行停止命令时的频率进行缩放。如果频率大于等于电机的标称频率，

（停止时的直流制动时间）的设定值将用作制动时间。如果频

率低于标称频率，执行停止命令时的标称频率与输出频率之间的关系将确定直流制动

时间。例如，提供停止命令后， 电机将在 下运行。直流制动时间将为停

止时的直流制动时间的 。如果频率低于 ，则最短直流制动时间将为停止时的

直流制动时间的 。

如果停止功能为惯性停车，则在提供停止命令后，直流制动将在短暂的重启延迟后

启动。

fn

0 %

50 %

重新启动

延时

输出频率

停止时的
直流制动

时间

fn

0 %

50 %

重新启动

延时

输出频率

停止 100 % 

时的直流制

动时间

停止 50 % 

时的直流

制动时间

图 当停止模式为惯性停车时，从标称速度和 的标称速度开始的直流制动时间。
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停止功能 斜坡：

在“停止”命令后，电机的速度根据设定降速参数降低至

（停止时的直流制动频率）定义的速度，直流制动在此启动。

制动时间由参数 （停止时的直流制动时间）定义。如果存在

较高惯性，建议使用外部制动电阻器快速降速。请参阅图 。

fn

0 %

50 %

停止命令

输出频率

停止时的
直流制动

时间

直流
制动

频率

图 停止模式为斜坡时的直流制动时间

（停止时的直流制动频率）

执行斜坡停止时，应用直流制动时的输出频率。

（停止时的直流制动电流）

当使用数字输入信号 （直流制动命令）在无活动运行请求的情

况下激活直流制动时，定义停止状态下注入到电机的电流。当激活直流制动后，变频

器将指示正处于运行状态。
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 磁通制动

（磁通制动）

磁通制动取代了直流制动，可轻松地在不需要其他制动电阻器的情况下提高制动容量。

需要制动时，频率将降低，电机中的磁通增加。这将增加电机损耗，继而提高电机制

动能力。与直流制动不同的是，电机速度在制动期间一直受到控制。

磁通制动设置为开或关。

磁通制动关闭

输出频率

电机电压

电机电流

磁通制动打开

输出频率

电机电压

磁通电流

电机电流

（磁通制动电流）

定义磁通制动电流值。该值的设置范围取决于所用的设备规格。
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 闭环设置

（启动时的磁化电流）

定义在闭环控制下发出启动命令后应用到电机的电流。启动时，此参数与

（启动时的磁化时间）一起使用，缩短电机能够生成标称转矩的时间。在

闭环控制下，当对电机应用磁化电流时，输出频率将不会被强制为零。

（启动时的磁化时间）

定义在启动时对电机应用多长时间的磁化电流。 （启动时

的磁化电流）用于缩短磁通达到正常水平的时间。这将改善启动时的转矩性能。所需

时间取决于电机规格，值介于 至 之间。电机越大，需要的时间越多。相应

设置此时间，以便转子磁通在速度释放（ （启动零速时间）

）前或机械制动释放前趣过 。

（磁通参考）

转子磁通的参考值。转子磁通可通过更改磁化电流来降低。但是，这还会影响电机模

式，使转矩计算的准确性略有降低。使用此参数时，电机模式可补偿转矩计算中不同

磁化电流的效应。 [𝐹𝑊]𝑅𝑜𝑡𝑜𝑟𝐹𝑙𝑢𝑥 = (𝑓(𝑀𝑜𝑡𝑜𝑟𝑁𝑜𝑚𝐹𝑟𝑒𝑞)𝑓(𝑂𝑢𝑡) )2      𝑤ℎ𝑒𝑛 𝑓(𝑂𝑢𝑡) >  𝑓(𝑀𝑜𝑡𝑜𝑟𝑁𝑜𝑚𝐹𝑟𝑒𝑞)                            

磁通

磁通

Fn 2xFn

50 %

25 %

75 %

输出频率

（磁通延迟关）

“磁通延迟关”功能将在停止命令后保持电机磁化，从而使下次启动更快，因为已可

在电机中使用磁通。此功能可在诸如存在短循环内多次重复启动等情况的系统中使用。

磁通水平可通过参数 （停止状态磁通）进行调整。

电机中不保持磁通

以秒计的“磁通延迟关”

在电机中无限期保持磁通
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（停止状态磁通）

在变频器停止后，在电机中维持的磁通量（以电机标称磁通的百分比表示）。在参数

（磁通延迟关）设定的时间内维持磁通。此参数仅可用于闭环电

机控制。

 降低磁通功能

降低磁通功能用于将磁化电流降低至特定频率限制以下。此功能在无需高启动转矩的系统中使用。

此功能不能在需要使用零速时的电机标称转矩的任何情况下使用。

（降低磁通频率）

磁通开始朝向零速降低至 （降低磁通水平）定义的水平时的频

率点。

（降低磁通水平）

此参数定义输出频率为零时的磁通水平。磁通从 线性降低至零频率。

输出频率

电机磁化

降低磁通 

Hz

降低磁通
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 电机控制

开环控制

开环控制用于在没有电机轴的编码器反馈的情况下控制电机。控制模式选项 、 和 是开环控制

模式。

滑差

感应电机转矩基于滑差。当负载增加时，滑差也会增加。滑差是转子转速落后于定子电频率的

转速。

下图展示了直接连接到线路后感应电机所产生的转矩。

 电机同步速度。电机只消耗磁化电流。

 电机标称操作点。电机正在产生 的额定转矩和功率。实际轴速是电机标称速度且电

机消耗标称电流。

 拉出转矩。这是电机产生的转矩在滑差增加时开始降低的点。此点过后，如果负载未减少，

电机将停止。

123

转矩

100 %

100 %

~600 %

在频率控制模式下，负载将确定实际轴速。

频率输出 50 Hz

&

频率参考 50 HzTN

100 %

TN

50 %

标称滑差

滑差

�轴频率 
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开环控制下的滑差补偿 

变频器使用电机转矩和电机标称转速 来补偿滑差。如果电机标称转速为 ，则标称

滑差为 。当电机转矩为 时，滑差为 。要保持参考速度，变频器必须将输出频

率提高 。

TN

100 %

TN

50 %

频率输出 51 Hz

滑差

频率参考 50 Hz

�轴频率 

闭环控制

闭环控制可使用编码器提供的电机速度的准确信息来控制电机。控制模式选项 和 是闭环控制

模式。在无编码器板（和编码器）的情况下使用这些模式将会导致编码器故障。
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（电机控制模式）

 （开环）

（闭环）

（无传感器）

（ 控制）

（转矩选择）

此参数定义转矩控制模式下的速度限制模式。

（频率控制）

速度控制模式

当电机控制参数设置为转矩控制模式，从而允许通过诸如 （从现场总

线）等单个参数选择速度控制和转矩控制模式时，变频器将被强制为在速度控制模式

下运行。

正负频率限制

速度不受速度参考限制，如果设置为低于最大频率参数，则只能使用最大频率或正负

频率限制。

速度控制器激活

速度控制器激活

P 正频率限制

P 负频率限制

时间

变频器处于转矩控制状态

变频器处于转矩控制状态

速度
[RPM]
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双向斜坡输出

速度在斜坡发电机之后由参考限制，可在设置的斜坡时间内提高速度，直到实际转矩

等于参考转矩。从轴上卸除负载后，如果速度低于参考，则速度将在不使用斜坡的情

况下提高。

这是默认选项。对于主从系统，建议使用允许对从变频器转矩使用稍高参考值的选项，

以便负载保持平衡，比如在窗口控制期。

速度控制器激活

速度控制器激活
P 负速度限制

t

R 频率斜坡输出

速度控制器激活

速度
[RPM]

变频器处于转矩控制状态

变频器处于转矩控制状态

P 正频率限制

FW 频率斜坡输出

斜坡发电机输出

速度控制器激活

来自速度参考和转矩参考的最小值。

选择速度控制器输和转矩参考的最小值作为最终转矩参考。

时间

速度控制器激活

速度控制器激活

斜坡发电机

 输出

P 正频率限制

P 负频率限制

FW 频率斜坡输出

速度
[RPM]

变频器处于转矩控制状态

变频器处于转矩控制状态

速度控制器激活

变频器处于转矩控制状态

速度控制器激活

速度控制器激活

速度控制器激活
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来自速度参考和转矩参考的最大值

选择速度控制器输和转矩参考的最大值作为最终转矩参考。

速度控制器激活

速度控制器激活

变频器处于转矩控制状态

速度控制器激活

速度控制器激活

P 正频率限制

R 负频率限制

时间

FW 频率斜坡输出

速度控制器激活

速度
[RPM]

变频器处于转矩控制状态

变频器处于转矩控制状态

速度控制器激活

速度控制器激活

窗口控制

速度限制在从速度参考起始的窗口内。

速度控制激活限制与速度限制不同。因此，在激活速度控制器之前，速度需要先达到

或 限制，当速度控制器被激活后，速度将被限制在由

的 和 定义的限值内。

P 窗口正面关闭

P 窗口反面关闭

P 正频率限制

P 负频率限制

P 窗口反面

P 窗口正面

速度控制器激活

速度参考值

转矩控制区域

速度控制器激活
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 开环设置

开环设置主要在开环控制模式下使用，但 （弱磁点电压）例外，该

电压还在闭环控制模式下用作电压限制。 设置用于控制在不同频率和不同负载情况下应用到电

机的电压水平。

UN

线性

可编程
零点电压

中点频率

中点电压

FN

FWP

FWP 电压

转矩增加

乘方

在有负载的情况下从 开始时需要进行哪些更改？

 首先设置电机标称值（参数组 ）。

选项 ：自动功能

步骤 ：在电机旋转时执行识别运行

步骤 （如果需要）：激活速度控制或 优化（转矩提升）。

步骤 （如果需要）：同时激活速度控制和 优化。

选项 ：手动调整

步骤 ：

使用电机标称频率的 作为频率参考运行电机。在监控菜单中读取电机电流或使用

进行监控。必须将此电流设置为电机磁化电流。

将 曲线比率选项更改为可编程 。

在零频率参考下运行电机，并提高电机零点电压，直到电机电流与电机磁化电流几

乎相同。（如果电机只是在短时间内处于低频区域，可能会用到高达 的电机标称

电流。）
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然后，将中点电压设置为 零点电压

并将中点频率设置为（零点电压 电机标称频率）

步骤 （如果需要）：激活速度控制或 优化（转矩提升）。

步骤 （如果需要）：同时激活速度控制和 优化。

注意！ 在高转矩 低转速应用程序中 电机可能会过热。如果电机不得不长
时间在这些条件下运行，则必须特别注意电机的冷却。如果温度有上
升过高的趋势，请对电机采用外部冷却。

（ 优化）

自动转矩

提升

电机的电压会按比例变为所需的转矩，使得电机在启动时和在低频率

运行时生成更多转矩。自动转矩提升可用于由于启动摩擦而使得启动

转矩较高的应用，例如，在输送机中。即使是线性 曲线，转矩增大

也会产生一定的影响，但在可编程 曲线激活时，可在识别运行后获

得最佳结果。

（ 比率选项）

线性：

电机电压从零点电压以线性方式变为弱磁点电压，在该点处为电机提供弱

磁点处的电压。

平方：

电机电压从零点电压开始，沿着平方曲线从零频率一直变化到弱磁点频

率。电机在低于弱磁点（欠磁）的情况下运行并会生成较小的转矩。乘方

比率可用于转矩需求与速度平方成正比的应用，例如，离心式风机

和泵。

可编程 曲线：

曲线可使用三种不同点进行编程。

零点电压。

中点频率和中点电压。

弱磁点和弱磁点电压。

程控 曲线可在低频率下需要更多转矩时使用。执行识别运行以获得最

佳设置 。

线性（含磁通优化）：
3 为节省能量，交流变频器开始搜索最小的电机电流。此功能可用于具有恒

定电机负载的应用，如风机、泵等。
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（弱磁点）

弱磁点是输出电压到达弱磁点电压时的输出频率。

（弱磁点电压）

高于弱磁点频率，输出电压会保持在设置的最大值。低于弱磁点频率，输出电压取决

于 曲线参数的设置。

设置参数 （电机标称频率）后，参数

（弱磁点）将自动获得对应值。如果您需要对弱磁点和最大输出电压使用不同的值，

则在设置 （标称频率）后更改这些参数。

在闭环控制下，此参数将定义电机的最大电压，如果提供足够的直流电压，则可提高

该值。

（ 曲线中点频率）

如果使用参数 （ 比率）选择了可编程 曲线，则此参数可用于定义曲线

的中点频率。另请参阅参数 （中点电压）。

选中可编程 曲线后，此值将被设置为电机标称频率的 。

（ 曲线中点电压）

如果使用参数 （ 比率）选择了可编程 曲线，则此参数可用于定义曲线

的中点电压。另请参阅参数 （中点频率）。

选中可编程 曲线后，此值将被设置为电机标称电压的 。

（零频率时的输出电压）

此参数定义 曲线的零频率电压。默认值取决于设备规格。

注意：如果参数 （ 比率选项）的值更改，则此参数将被设置为零。

（频率方向更改）

（制动识别 强度）

执行 （起重机识别“升降”）时，此参数用于定义进

行开环控制的 曲线的强度。
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 控制

控制可用于启动使用恒定电流控制的电机。如果电机定子电阻较低，则此控制尤其有用，可使

电机电流对于低速区的 曲线调整更敏感。另外还需要软件调制器。

电机电流

时间 [s]I/f 控制限制

I/f 启动电流

输出频率

（ 启动）

激活 控制

（ 电流）

注意： 电流参数用于多个不同的目的。

控制

此参数定义 控制期间的电流水平（以电机标称电流的百分比表示）

增量型编码器和 脉冲的零位

在使用编码器 脉冲的闭环控制中，此参数还用于定义在收到用于同步的 脉冲之前

在启动期间所用的电流水平。

直流起始角识别

此参数定义 （起始角识别时间）设置为大于零时的直

流电流水平。请参见 （起始角识别时间）。

（ 控制限制）

此参数设置 控制的速度限制，以电机标称速度的百分比 表示。

如果速度低于此限制，则使用 控制。当速度高于此限制并迟滞 时，操作变

回正常状态。



起重机控制

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/

 闭环设置

（电流控制 增益）

设定电流控制器的增益。控制器生成调解器的电压矢量参考。该增益还在开环快速启

动中使用。当 （正弦滤波）参数（ （系统）菜单中的参数 ）

设置为 （已连接）时，此参数的值将更改为 。

使用 电机并在电机旋转时执行识别运行时，还将识别该值。低速时，电机值可能

会增加，甚至高达 。高速时，电机增益和带有正弦滤波的电机的增益值可能为

。

（电流控制 ）

电流控制器积分电路时间常数。

（滑差调节）

电机铭牌速度用于计算标称滑动。此值用于在带负载时调整电机电压。铭牌速度有时

有一点不准确，因此，此参数可用于修整滑差。当电机带负载时，降低滑动调整值会

增加电机电压。

（加速补偿）

设置惯性补偿以改善加速和减速过程中的速度响应。此时间定义为标称速度和标称转

矩下的加速时间。此功能用于在已知系统惯量的情况下，实现参考更改时的最佳速度

精度。

将加速补偿加入 （实际转矩参考），即在速度控制器之后增

加转矩。因此，速度控制器只能为速度误差而调整，加速补偿可确保系统惯量不会影

响速度控制器。

SPC 输出

频率输出

未使用加速补偿
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SPC 输出

加速补偿

频率输出

使用加速补偿
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系统惯量

电机标称频率

电机标称转矩

电机标称功率

（速度误差滤波时间常数）

速度参考和实际速度误差的滤波时间常数。可用于消除编码器信号中的小干扰。

（编码器滤波时间）

设置速度测量的滤波时间常数。

该参数可用于消除编码器信号噪声。滤波时间太长会降低速度控制稳定性。正常情况

下不建议使用超过 的值。

（编码器选项）

使用此参数可选择对闭环控制使用哪个编码器输入。需要使用编码器板 ，因为

可以连接两个编码器。

（电机温度补偿）

此参数用于选择如何进行电机温度补偿。

不使用

滑差调整值是由参数 （滑差调整）设置的常数值。

内部

当电机冷却或变热时，电机滑差将变化。在闭环控制模式下激活此功能时，变频器将

估计电机电阻的变化并自动更正电机滑差的变化来获得最佳转矩估计值。

当在电机旋转时成功完成执行识别运行，将自动激活此功能。此选项仅在闭环控制模

式下可用。
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（速度控制转矩链选项）

值是位编码的。例如，在电机旋转时执行识别运行后，该值将为 。如果要激活外部

加速补偿，则需要对现有值加 。

附加转矩限制

转矩参考链可用作附加转矩限制。此选项仅在闭环控制模式下可用。

外部加速补偿

对速度控制输出增加转矩参考，允许外部控制器在速度控制模式下为变频器提供惯量

补偿。此选项仅在闭环控制模式下可用。

（闭环 模式）

选择磁通模式。
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 永磁同步电机设置

使用闭环控制时，可通过三种方式了解磁体位置。第一种方法是使用无 脉冲的增量型编码器时

在每次启动过程中确定电机磁体位置。第二种方法是使用增量型编码器 脉冲，第三种方法是使

用绝对型编码器信息。请参阅“永磁同步电机的识别功能”一章了解选择正确模式的详细信息。

（ 轴位置）

与轴位置（转子磁轴在此处与定子 相磁体轴对齐）相对应的绝对型编码器位置值将

作为编码器识别运行的结果存储在此处。如果使用带有 脉冲的增量型编码器，则将

存储 脉冲位置。根据电机轴机械位置，此参数可具有不同值，因为电机的每个极对

都有一个正确值。如果使用增量型编码器和 脉冲，则加电后首次启动无法达到最佳

性能，将使用 控制（请参阅 ），直到变频器找到 脉冲，并能够在其中同步。

（起始角识别模式）

如果未使用绝对型编码器或带 脉冲的增量型编码器，则需要进行起始角（即转子磁

轴相对于定子 相磁轴的位置）识别。此功能定义在上述情况下如何进行起始角识别。

识别时间取决于电机的电特性，但通常介于 毫秒到 毫秒之间。

使用绝对型编码器时，起始角直接从编码器读取绝对角度值。另一方面，如果增量型

编码器的位置定义不为 中的零，则自动使用增量型编码器 脉冲进行同步。

此外，对于绝对型编码器， 不得为零，否则系统会认为编码器识别运行尚未

完成并禁止运行，除非起始角识别绕过绝对通道。

注意！

（调制器类型） 需要 才能使用此功能。

自动

系统根据连接到变频器的编码器类型自动决定是否使用起始角识别。这适合许多常见

情况。

支持： 、 、 和 板。

强制

绕过变频器的自动逻辑并强制激活起始角识别。可以用于，例如，绝对型编码器，以

绕过绝对通道信息并改用起始角识别。

上电时

默认情况下，如果识别处于活动状态，每次起动都会重复进行起始角识别。此设置将

仅在变频器上电后首次起动时启用识别。连续起动时，系统将根据编码器脉冲数更新

角度。

禁用

在使用编码器的 脉冲进行起始角识别时使用。
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（起始角识别电流）

此参数定义起始角识别期间使用的电流水平。正确级别取决于所用的电机类型。通常

情况下，设置为电机标称电流的 就足够了，但根据（例如）电机的饱和水平，可

能需要更高的电流。

（极性脉冲电流）

使用此参数可定义起始角识别期间 磁轴的极性方向检查的电流水平。值

表示使用内部电流水平，这通常稍高于 定义的标称识别电流。识别本身已给

出正确的方向，一般无需进行极性方向检查。因此，在大多数情况下，可通过设置任

意负参数值来禁用此功能，如果识别期间出现 故障，尤其推荐您这样做。

（起始角识别时间）

起始角还可通过为电机提供直流电流来确定。接着，直流电流将把转子磁轴与定子磁

轴对齐。此功能通过确定为电机注入直流电流的时间长度来激活。电机必须可在对齐

过程中自由移动，时间需要足够长以便轴振动减弱。因此，此方法不是太实用，主要

适用于测试目的或与 控制一起改进启动。直流电流水平由 确定。此外，还

需禁用 ，否则将会覆盖此功能。
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 控制

控制可用于启动使用恒定电流控制的电机。如果电机定子电阻较低，则此控制尤其有用，可使

电机电流对于低速区的 曲线调整更敏感。 控制通过将 （ 启动）设置为

（启用）来激活。

电机电流

时间 [s]I/f 控制限制

I/f 启动电流

输出频率

（ 电流）

注意： 电流参数用于多个不同的目的。

控制

此参数定义 控制期间的电流水平，以电机标称电流的百分比表示。

增量型编码器和 脉冲的零位

在使用编码器 脉冲的闭环控制中，此参数还用于定义在起动期间收到用于同步的

脉冲之前所用的电流水平。

直流起始角识别

此参数定义 （起始角识别时间）设置为大于零时的直

流电流水平。请参见 （起始角识别时间）。

（ 控制限制）

此参数设置 控制的速度限制，以电机标称速度的百分比 表示。

如果速度低于此限制，则使用 控制。当速度高于此限制并迟滞 时，操作变

回正常状态。
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 磁通电流控制器

在弱磁区域中使用闭环控制模式运行时，磁通电流控制器与 电机一起使用。此功能可控制弱

磁区域中永磁电机的负 电流，在弱磁区域中，电机终端电压不会上升到超过最高水平（由弱磁

点电压、变频器最大输出电压设置）。弱磁区域的操作取决于电机结构，电机结构可能会阻止在

弱磁区域上方操作。

如果弱磁区域中存在不稳定性，则可降低增益且 或提高时间常数。

（磁通电流 ）

为磁通电流控制器定义在使用 电机时的增益。取决于电机结构和用于到达弱磁

区域的斜坡率，可能需要增加积分时间，以便输出电压不会达到最大限制，确保正

确控制电机。过高的增益还可能导致控制不稳定。在这种情况下，控制的积分时间更

加明显。

（磁通电流 ）

为磁通电流控制器定义在使用 电机时的积分时间。

取决于电机结构和用于到达弱磁区域的斜坡率，可能需要缩短积分时间，以便输出电

压不会达到最大限制，确保正确控制电机。过快的积分时间也可能导致控制不稳定。

（外部 参考）

此参考值可用于电机 电流（即负电流）的外部控制。一般情况下，无需使用此参考，

因为控制使用的已是最佳值。此参考值是变频器内部值的附加值，但是（例如），弱

磁控制器可覆盖弱磁操作中的给定参考。

（启用 识别）

此参数用于在直流制动电流操作过程中以及闭环控制下每次启动时启用 识别。

如果成功执行识别运行，则建议保持禁用此参数。
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 和 轴压降

如果定义了 轴和 轴电抗（压降），变频器将基于电抗值和电机转矩来计算最佳 轴电流参考

以便得到电机磁阻转矩部分的值。这样，即可提高电机转矩 电流比率。

（ 压降）

轴电抗压降 。

提供标称电流和频率处的定子电感范围内的压降百分比值。

𝑋𝑑[变频器标定] =  𝑋𝑑[Ω] ∗ 𝐼𝑛[𝐴] ∗ √3𝑈𝑛[𝑉] ∗ 2560
（ 压降）

轴电抗压降 。

提供标称电流和频率处的定子电感范围内的压降百分比值。
 𝑋𝑞[变频器标定] =  𝑋𝑞[Ω] ∗ 𝐼𝑛[𝐴] ∗ √3𝑈𝑛[𝑉] ∗ 2560  

 
（编码器 电流）

（极性 模式）

（极性脉冲长度）

（极性检测角） 度

（角识别模式）

（电流控制 ）

（电压裕度）

（编码器 运行模式）

d 轴 
q 轴 
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 稳定设置
 转矩稳定器

转矩稳定器基本上是估计转矩 𝑇 的一阶高通滤波器。该滤波器的输出是一个添加到输出频率参
考的频率校正项 𝑑𝑓。转矩稳定器的目的是稳定估计转矩中的可能振荡。控制器增益在零频率和
弱磁点频率之间线性变化。零频率和弱磁点增益可使用增益单独控制。稳定器在 以上的频

率处作用。

滤波器的离散实施为：1000𝑇𝑜𝑟𝑞𝑆𝑡𝑎𝑏𝐷𝑎𝑚𝑝 𝑑𝑓𝑘 =  1000𝑇𝑜𝑟𝑞𝑆𝑡𝑎𝑏𝐷𝑎𝑚𝑝 𝐺(𝑇𝑘 − 𝑇𝑘−1) + 𝑑𝑓𝑘−1 = 𝐺𝑓(𝑇𝑘 − 𝑇𝑘−1) + 𝑑𝑓𝑘−1
其中，𝐺𝑓 是滤波器的总增益。滤波器的增益和转折频率通过以下参数进行控制

（转矩稳定器阻尼）

如果在开环控制模式下使用 电机，建议使用值 ，而不是 。选中 电

机后，将自动设置值 。

此参数定义高通滤波器的转折频率。滤波器的时间常数的计算公式为：

𝑇𝑐 = 𝑇𝑠 𝑇𝑜𝑟𝑞𝑆𝑡𝑎𝑏𝐷𝑎𝑚𝑝1000 − 𝑇𝑜𝑟𝑞𝑆𝑡𝑎𝑏𝐷𝑎𝑚𝑝 = 1𝑚𝑠 𝑇𝑜𝑟𝑞𝑆𝑡𝑎𝑏𝐷𝑎𝑚𝑝1000 − 𝑇𝑜𝑟𝑞𝑆𝑡𝑎𝑏𝐷𝑎𝑚𝑝
其中所使用的滤波器的转折频率通过以下公式获得：

𝜔𝑐 = 1𝑇𝑐 𝑟𝑎𝑑/𝑠 
例如，如果 （转矩稳定器阻尼）设置为 ，则它将使用𝑇𝑐 和 𝜔𝑐 。

（转矩稳定器增益）

这些参数与 （转矩稳定器阻尼）一起定义滤波器的实际增

益。 （转矩稳定器增益）是零频率处的增益。

（弱磁点中的转矩稳定器增益）是指弱磁点处的增益。增益随这两点之间

的频率线性更改，增益的计算公式为：

𝐺 = TorqStabGainFWP + TorqStabGain − ffFWP TorqStabGain,      if f < fFWP 
𝐺 = TorqStabGainFWP,     if f ≥ fFWP

最终增益通过考虑 （转矩稳定器阻尼）和缩放的值来获得，

其中， 对应于增益 。因此，滤波器的最终增益和实际增益通过以下公式获得：𝐺𝑓 = 1000 ∗ 𝐺256 ∗ 𝑇𝑜𝑟𝑞𝑆𝑡𝑎𝑏𝐷𝑎𝑚𝑝



起重机控制

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/

（ 区域中的转矩稳定器增益）

开环电机控制操作中弱磁点处的转矩稳定器增益。请参阅 （转

矩稳定器增益）了解详细信息。

（转矩稳定器限制）

此参数定义多少转矩稳定器会影响输出频率。

 磁通环稳定器

（磁通环稳定器增益）

磁通环稳定器的增益。此参数将控制检测到错误时的磁通来源。控制器输出将被添加

到输出频率。在磁通稳定器影响更大的低频率处降低影响。此参数在输出电压为最高

限值（由弱磁点电压或最大变频器输出电压设置）时的频率处使用。

 磁通稳定器

磁通稳定器是用于估计的磁通生成电流 𝐼𝑑 的一阶高通滤波器。滤波器输出是添加到输出电压参考
的校正项 𝑑𝑈。滤波器的增益和转折频率通过以下参数进行控制。

（磁通稳定器 ）

“磁通稳定器 ”定义高通滤波器的转折频率。滤波器的时间常数的计算公式为：

𝑇𝑐 = 𝑇𝑠 65536 − 2 ∗ FluxStab TC2 ∗ FluxStab TC = 1𝑚𝑠( 655362 ∗ FluxStab TC − 1)
例如，如果 （转矩稳定器 ）设置为 ，则它将使用 Tc
和 ωc 。

（磁通稳定器增益）

磁通稳定器增益在零速时为 ，随频率线性增加至 （磁通稳定器增益）

所定义的值（在 时达到）。

因此，增益通过以下公式得出：𝐺 = 𝐹𝑙𝑢𝑥 𝑆𝑡𝑎𝑏 𝐺𝑎𝑖𝑛 ∗ 𝑓,     𝑖𝑓 𝑓 <  1 𝐻𝑧𝐺 = 𝐹𝑙𝑢𝑥 𝑆𝑡𝑎𝑏 𝐺𝑎𝑖𝑛,     𝑖𝑓 𝑓 ≥  1 𝐻𝑧
该增益按 进行缩放，实际增益通过以下公式获得：

𝐺𝑓 = 𝐺1000 = 𝐹𝑙𝑢𝑥 𝑆𝑡𝑎𝑏 𝐺𝑎𝑖𝑛1000
（磁通稳定器系数）
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 电压稳定器

电压稳定器类似于控制频率超过 时直流回路电压变化的转矩稳定器。它是用于测得的直流回

路电压的的一阶高通滤波器 𝑈𝑑𝑐。该滤波器的输出是一个添加到输出频率参考的频率校正项 𝑑𝑓。
增益相对于估计的转矩来调节。当转矩从电机标称转矩的 提高至 时，控制器增益从电压

稳定器增益降低至零。滤波器的增益和转折频率通过以下参数进行控制：

（电压稳定器增益）

“电压稳定器增益”是转矩的函数。如果转矩低于 ，则增益将为由

（电压稳定器增益）定义的值。如果转矩超过 ，则增益将为 。

当转矩介于 至 时，增益将随转矩线性降低，从电压稳定器增益降至 。即，𝐺 = VoltStabGain,       如果 T < 15 % 
𝐺 = VoltStabGain35% (50% − 𝑇(%)),       如果 15 % ≤  T < 50 %

𝐺 = 0,       如果 T >  15 % 
最终增益通过考虑 （电压稳定器 ）和缩放的值来获得，其中，

对应于增益 。因此，滤波器的最终增益和实际增益通过以下公式获得：

𝐺𝑓 = 1000 ∗ 𝐺256 ∗ 𝑉𝑜𝑙𝑡𝑆𝑡𝑎𝑏 𝑇𝐶
（电压稳定器 ）

此参数定义高通滤波器的转折频率。滤波器的时间常数的计算公式为：

𝑇𝑐 = 𝑇𝑠 𝑉𝑜𝑙𝑡𝑎𝑔𝑒𝑆𝑡𝑎𝑏 𝑇𝐶1000 − 𝑉𝑜𝑙𝑡𝑎𝑔𝑒𝑆𝑡𝑎𝑏 𝑇𝐶 = 1𝑚𝑠 𝑉𝑜𝑙𝑡𝑎𝑔𝑒𝑆𝑡𝑎𝑏 𝑇𝐶1000 − 𝑉𝑜𝑙𝑡𝑎𝑔𝑒𝑆𝑡𝑎𝑏 𝑇𝐶 𝑚𝑠

（电压稳定器限制）

此参数用于为电压稳定器输出设置限值。

中的校正项 𝑑𝑓的最大值和最小值。
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 调整设置

（快速启动选项）

禁用反向移动

禁用 扫描

禁用飞车制动相

对频率估计值使用编码器信息

使用频率参考进行初始预测

对步进应用禁用直流扫描

（电机控制选项）

保留供将来使用。

（共振阻尼选择）

此功能可用于减小变频器系统中的恒定频率转矩振荡。

不使用

带通。带有带通滤波器的振荡阻尼。

带阻 带通。带有带阻和带通滤波器的振荡阻尼。

（共振阻尼频率）

要减弱的转矩振荡的频率 。

（共振阻尼增益）

振荡阻尼的增益。这将更改用于振荡阻尼的补偿信号的振幅。

（共振阻尼相）

使用此参数，可将用于振荡阻尼的补偿信号在 至 度之间进行相移。

（共振阻尼激活频率）

定义启动共振阻尼时的频率限制。

（共振阻尼滤波 ）

外部反馈 信号的滤波器 。

（过调制限制）

部分调制的输出电压限制（精度为 ）。 对应的是最大正弦调制。 为完

整的六步。

如果在使用正弦滤波器，则将此参数设为 。

（调制索引限制）

闭环操作的调制索引，用百分比表示。通过提高此值，可得到更高的电机端子电

压值。
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（直流电压滤波时间）

补偿中使用的二阶巴特沃斯滤波器的截止频率（精度为 ）。

 识别设置

至

（磁通 ）

电机电压与 的磁通相对应，以标称磁通电压的百分比表示。在识别期间

测量。

（测得的 压降）

在电机标称电流下，两相之间测得的定子电阻电压降。在识别运行过程中识别此参数。

此参数定义电机定子电阻，以标称电流的压降表示。该参数值由电机标称电压、电流

和实际定子电阻按以下公式来定义：

（ ：增加零点电压）

定义当使用转矩提升功能时，在零速时向电机应用多少电压。
 

（ ：增加发电机缩放）

定义使用转矩提升功能时用于发电侧 补偿的缩放因子。

（增加电动缩放）

定义使用转矩提升功能时用于电动侧 补偿的缩放因子。

（测得的 压降）

漏电感电压降，含电机的标称电流和频率。此参数定义两相之间的 电压降。使用识

别运行以确定最佳设置。

（电机 电压）

电机感应反向电压。

（ 偏移）

（ 偏移）

（ 偏移）

用于相电流测量的偏移值。在识别运行过程中识别。

（估算器 ）

电机的估算器增益。在识别运行过程中识别。

s

n

R
U

I
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（估算器 ）

电机的估算器增益和 。在识别运行过程中识别。

（速度阶跃）

参数用于帮助调整速度控制器（请参阅“ 工具：阶跃响应”）。

通过此工具，可以在斜坡控制之后为速度参考提供阶跃。

（转矩阶跃）

参数用于帮助调整转矩控制器（请参阅“ 工具：阶跃响应”）。

通过此工具，可以为转矩参考提供阶跃。

（原始 零点电压）

正常识别过程中识别的零点电压。用作制动控制 曲线的原点。

（压降）

（识别运行电流 ）

识别运行过程中的电流控制器增益。

 的 控制



起重机控制

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/

 速度控制设置

（负载降低）

负载降低功能可使速度随着负载而下降。此参数可设置对应于电机标称转矩的值。

转矩 [%]

参考

100 %

速度 [rpm]

实际

10 % 

示例：如果为标称频率为 的电机设置 的负载降低量且电机载有标称负载

（ 转矩），则允许输出频率在频率参考的基础上降低 。在需要对通过机械

方式连接的电机进行负载平衡等情况下可使用该功能。

（负载降低时间）

此功能用于在负载变化时实现动态降速。此参数定义速度恢复到负载增加之前的水平

时的时间。

实际速度 

[rpm]

转矩
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（负载降低移除）

此功能定义如何使用速度参考移除负载降低。它适合在必须将负载保持在同一位置而

不关闭制动的提升情况下使用。使用选项“正常”时，负载将缓慢降低，具体取决于

负载以及降低因子。

正常

负载降低因子在整个速度范围内保持恒定。

低于零频率限制时移除

低于零频率限制时线性移除负载降低（在 （频率处

理）中定义）。

负载降低

频率输出
零频率限制

线性提高到正常频率

从标称频率至零频率过程中以线性方式移除负载降低。

负载降低

频率输出

电机标称频率
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 开环设置

（开环速度控制器 增益）

定义在开环控制模式中控制的速度的 增益。

（开环速度控制器 增益）

定义在开环控制模式中控制的速度的 增益。

 闭环速度控制设置

速度控制公式：

𝑦 = 𝐾𝑝 [1 + 1𝑇𝑖 𝑠] 𝑒
𝑢(𝑘) =  𝑦(𝑘 − 1) +  𝐾𝑝[𝑒(𝑘) − 𝑒(𝑘 − 1) + 𝑇𝑠𝑇𝑖 𝑒(𝑘)]

（速度控制 增益）

闭环电机控制操作中的速度控制器的增益。增益值 意味着，标称转矩参考是速度

控制器输出存在 频率误差时生成的。

（速度控制 时间）

设定速度控制器的积分时间常数。提高积分时间将增加稳定生但会延长速度响应

时间。
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（启动时的零速时间）

发出启动命令后，变频器在此参数定义的时间内将保持零速。从发出命令时开始，此

时间过后，将释放斜坡以遵循设定频率 速度参考。

（停止时的零速时间）

在收到停止命令、达到零速之后，变频器将在此参数定义的时间内保持零速，控制器

激活。如果所选停止功能是惯性停车，则此参数无效。注意，当斜坡时间预计达到零
速时，零速时间即开始，而不是在实际速度达到零时开始。当减速时，发电机功率限

制较小或激活过电压控制器时，将会发生此情况。

启动

启动时的

零速时间

停止命令

停止状态

停止时的

零速时间

斜坡零

实际速度

零
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 不同速度区域的速度控制器调节

可在表示低速和超过参数 （弱磁点）指定值的不同速度区域针对不同增益

调整速度控制器。不同速度区域的增益是原始 （速度控制器增益）值的百

分比。

f0 f1 FWP 2xFWP

P 增益

100 %

P 增益 f0

P 增益 FW

（速度控制器 点）

指定一个速度级别 ，低于该值时，速度控制器增益为速度控制器增益 。

（速度控制器 点）

指定一个速度级别 ，高于该值时，速度控制器增益为速度控制器 增益。

增益在 和 这两点之间呈线性变化。

（速度控制器增益 ）

当速度低于 （速度控制器 点）定义的级别时，以

（速度控制器 增益）的百分比显示的速度控制器的相对增益。

（弱磁点区域中的速度控制器增益）

在弱磁点区域以 （速度控制器 增益）的百分比显示的速度

控制器的相对增益。设定值在 （弱磁点）的两倍处达到。
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 具有不同负载的速度控制器增益

还可针对不同负载来调节速度控制器。速度控制器增益先由速度区域增益功能来处理，然后根据

转矩相关的相对增益对该结果进行进一步调整。

TTorqMin

100 %

Kp 转矩增益

速度区域调

整后的增益

100 %

（速度控制器转矩最小值）

速度控制器增益所更改为的速度控制器输出的级别通过使用由参数

（速度控制器转矩最小值滤波时间）设置

的滤波器的参数 （速度控制器转

矩最小值增益）指定。此参数以电机标称转矩的百分比表示。

（速度控制器转矩最小值增益）

此参数用于定义在速度控制输出小于 （速度控制

器转矩最小值）时，速度区域调整后以速度控制器增益的百分比表示的相对增益。此

参数通常用于稳定带齿轮间隙的变频器系统的速度控制器。

（速度控制器转矩最小值滤波时

间）

转矩的滤波时间。即速度控制器增益低于速度控制器转矩最小值时的时间。
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 变频器控制

（开关频率）

可使用较高的开关频率将电机噪音降至最低。但请注意，提高开关频率将会增加交流

变频器的损耗。当电机电缆较长且电机较小时，使用较低频率。

此参数的范围取决于交流变频器的大小：

型号 最小值 最大值 默认值

表 与大小有关的切换频率

另请注意！

实际开关频率可通过热管理功能降低到 。当使用正弦波滤波器或其他共振频率

较低的输出滤波器时，必须考虑这一点。

另请注意！

如果开关频率发生更改，则必须再次执行识别运行。

变频器同步操作

使用变频器同步时，最大开关频率被限制为 。

（调制器类型）

选择调制器类型。某些操作需要使用软件调制器。

调制器

经典的三次谐波注入。频谱稍好于软件调制器 。

注意：使用 或 电机及增量型编码器时，不能使用 调制器。

软件调制器

具有对称零矢量的对称矢量调制器。

使用提升时，电流畸变小于软件调制器 。

注意：推荐用于 （ 激活时的默认设置）；使用 电机及增量式编码

器时为必需设置。

软件调制器

在频率循环的 度期间， 开关中的一相在某一时刻未经调制。未调制的相连接

到正或负直流总线。

此调制器类型可将开关损耗减少达三分之二，所有开关的负载都将变得平衡。

如果电压大于最大电压的 ，即变频器以接近全速运行时， 调制很有用。

然后，与选项 相比，低速时的电机纹波也是前者的两倍。
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软件调制器

在不对称的 中，一个开关始终执行 度操作而连接至负直流环节来减少

开关损耗。但是，上部和下部开关的负载不均衡，频谱很广。

软件调制器 ：

纯正弦波，无谐波注入的正弦调制器。专用于背靠背试验台等以避免循环三次谐波电

流。与其他调制器类型相比，缺点是所需的直流电压要高 。

（控制选项）

这些参数功能取决于 应用程序版本。

保留

在开环中禁用闭环型速度限制功能

因变频器温度上升而禁止开关频率降低

当制动闭合时禁止报告编码器故障

当 通信失败时禁用过程数据锁定功能。使用 时，出现通信

故障会将过程数据锁定到以前值。该位将禁用锁定过程数据，将值强制更改为

零。注：该位只能与 一起使用。

使用 加 减速禁止功能时仅禁用加速

（控制选项 ）

保留供将来使用。

（高级选项 ）

禁用同步调制

使用编码器信息在开环速度控制下进行滑差补偿

禁止报告编码器故障

禁用反向滑差补偿

启用同步对称调制

由应用程序逻辑自动处理

功率因数 控制。这将控制电机无功功率降为零。只能在闭环控制下与

电机一起使用



起重机控制

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/

（高级选项 ）

电机的无传感器控制。这是一个开环控制，但使用与正常闭环控制相同的

控制系统。计算过程尝试估计编码器速度而不是使用编码器信号。此模式具有

速度和转矩范围限制，因此也具有应用限制。为获得稳定性，可能需要使用低

速控制器增益。对于发电应用很有用。

如果使用 ，则激活“启用起始定位阻尼”。

电机的电流优化。此功能将根据转矩计算值和电机参数激活 电机

的电流优化功能。激活后，将在达到电机额定速度的 后开始优化，并在其

下使用正态 曲线。激活此选项需要执行识别运行。

电机的 控制。 电机可使用 控制启动。当电机中的电阻很低且

很难将 调整稳定时，此选项可与大功率电机一起使用。

随变频器同步操作自动更改。

（高级选项 ）

保留供将来使用。一些位由应用软件控制，因此，值可能不是始终为零。

（高级选项 ）

保留供将来使用。一些位由应用软件控制，因此，值可能不是始终为零。

（高级选项 ）

为了降低电流测量中的混迭效应，可使用按更短时间间隔获取的所有内部样品

的平均值。必须注意，此模式不会影响电机控制，而只影响监控。

（重启延迟）

使用此参数可设置在惯性停车后且未使用快速启动时，变频器无法重启的延迟时间。

闭环控制模式和快速启动使用不同的延迟，请参见 。

（闭环和快速启动重启延迟）

使用此参数可设置在使用快速启动或控制模式为闭环时，变频器无法重启的延迟时间。
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 主 从

 主 从：标准系统

主 从功能适用于系统由多个 变频器运行且电机轴通过齿轮、链条、皮带等相互耦合的应用。

这些 变频器处于闭环控制模式。

外部控制信号仅连接到主 。主机通过系统总线控制从机。主控站通常由速度控制，其他变频

器则遵循其转矩或频率参考。

当主变频器和从变频器的电机轴通过齿轮、链条等相互牢固耦合时，应使用从变频器的转矩控制，

确保变频器之间不可能存在速度差异。

当主变频器和从变频器的电机轴相互灵活耦合时，应使用从变频器的速度控制，确保变频器之间

不会存在微小速度差异。当主从变频器都采用速度控制时，一般还会使用降速。

P 速度共享

W 100,00

ADD

+

+

+

F 调整参考

R 频率参考 2
限制

MN

输入

MX

P 最大频率

P 正频率限制

限制
MN

输入

MX

P - 最大频率

P 负频率限制
限制

MN

输入

MX

滤波  x2
输入

TC
输出

V 频率参考

W 频率参考滤波 TC

R 实际频率参考

开关
输入

时间
输出

W 启动零速时间

R 频率参考 1

最终参考位置 斜坡控制输入MULDIV

VALUE

MULTIP

DIVIS

斜坡发电机

�选择逻辑 

�斜坡保持 

�斜坡设置 

�强制零 

�第二个斜坡 

�正常斜坡 

�旁路 

R 频率斜坡输出
ADD

+

+W 频率斜坡相加

ADD

+

+

W 频率斜坡步进

限制
MN

输入

MX

W 最大频率

W 正频率限制

0
限制

MN

输入

MX

W -最大频率

0

W 负频率限制
限制

MN

输入

MX

R 最终频率参考

至速度控制器斜坡控制输入

主变频器参考

主变频器斜坡输出
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 主 从配置

主变频器中的 板具有默认的跳线选项，即 、 。对于从变频器，跳线位置必须

更改： 、 。此板还有一个 通信选件，当调试主从功能或线路系统时，对于通过

软件监控多个变频器非常有用。

OPTD2
跳线 X5： TX2

  X6： 开

OPTD2
跳线 X5： TX2

  X6： 开

OPTD2
跳线 X5： TX2

  X6： 开

OPTD2
跳线 X5： TX1

  X6： 开

H1

(RX)

H2

(TX)

主

SBInUse = 是
SBID   = 1

SBNextID = 2

SBLastID = 4                    

从

SBInUse = 是
SBID = 2

SBNextID = 3

SBLastID = 4

从

SBInUse = 是
SBID = 3

SBNextID = 4

SBLastID = 4

从

SBInUse = 是
SBID = 4

SBNextID = 1

SBLastID = 4

H1

(RX)

H1

(RX)

H1

(RX)

H2

(TX)

H2

(TX)

H2

(TX)

图 系统总线与 板的物理连接

（主从选项）

选择主 从模式。当变频器为从机时，运行请求命令从主变频器进行监控，但所有参考

都可通过参数进行选择。

单变频器

禁用系统总线。

主变频器

向从变频器发送控制字的变频器。

从变频器

从主变频器接收控制字并向主变频器发送一些诊断信息的变频器。

同步主变频器

向从变频器发送轴位置以在轴同步中使用的变频器。

同步从变频器

从主变频器接收要在轴同步中使用的轴位置的变频器。
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（从变频器参考选项）

选择从变频器从其接收速度参考的位置。

模拟输入

（输入信号 模拟输入 ）中的信号缩放

模拟输入

（输入信号 模拟输入 ）中的信号缩放

模拟输入 模拟输入

使用 （模拟输入）组中的替代参考缩放，可将 输入值设为对

应的 。换言之，当两个输入都为 时，最终参考将为 。

模拟输入 减去模拟输入 。

模拟输入 减去模拟输入 。

模拟输入 模拟输入

（ 操纵杆）

模拟输入 ，

（ 操纵杆）

模拟输入 ，

（键盘参考）

来自键盘的参考，

（现场总线）

参考来自现场总线。可在 （现场总线）中选择替代缩放

电机电位计

使用两个数字输入 （输入信号 数字输入）（增加

和降低）处理参考。可在 （参考处理 电机电

位计）中调整行为。

（ 、 最小值）

模拟输入 和模拟输入 的较小值被用作参考。

（ 、 最大值）

模拟输入 和模拟输入 的较大值被用作参考。

最大频率

（最大频率）用作参考。

选项

数字输入 用于在模拟输入 和模拟输入 参考之间进行选择。如果

此参数的选项不是 （即此项），则 用于在 （

参考）和 （ 参考 ）之间进行选择。

（编码器 ）

参考从编码器输入 读取。

（编码器 ）

参考从编码器输入 读取。此选项可与双编码器板一起使用。可用于执行速度同步

等操作。

（主变频器参考）

斜坡发电机之前的主变频器参考。选择此项后，将激活并使用从变频器的自有斜坡

时间。

（主变频器斜坡输出）

速度控制器之前、斜坡发电机之后的主变频器参考。选择此项后，从变频器将使用

主变频器定义的斜坡时间。
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（从变频器转矩参考选项）

为从变频器选择转矩参考的来源。

（不使用）

模拟输入

（输入信号 模拟输入 ）中的信号缩放

模拟输入

（输入信号 模拟输入 ）中的信号缩放

（ 操纵杆）

模拟输入 ， 。对于操纵杆输入，最大负参考值是负的

。

（ 操纵杆）

模拟输入 对于操纵杆输入，最大负参考值是负的

。

（键盘参考）

转矩参考来自键盘， 。

（现场总线）

参考来自现场总线。可在 （现场总线）中选择替代缩放

（主变频器转矩）

使用主从功能时，参考来自主变频器。

（从变频器停止功能）

当从变频器不使用 （主变频器斜坡输出）作为参考时，此

参数将定义在从主变频器清除运行请求后从变频器的停止方式。

惯性停车；即使主变频器已因故障停止，从变频器仍保持在受控状态。

斜坡；即使主变频器已因故障停止，从变频器仍保持在受控状态。

同主变频器；从变频器与主变频器行为一致。
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（主从制动逻辑）

此参数定义在主 从模式下操作时的制动功能。

当从变频器在斜坡从变频器模式下运行（即，从变频器的参考选项为“ 主变频器

斜坡”）或从变频器是变频器同步从机时，将不激活此参数。在这些情况下，从变频

器的制动由主变频器控制。

注意：当从变频器参考选项为 （主变频器参考）时，从变频器侧将

旁路制动控制的速度限制功能。

主变频器或自身

当从变频器中满足主变频器或从变频器的制动打开条件时，将打开制动。

自身

当满足从变频器自身的制动打开条件时，将打开制动。同样，如果满足从变频器自

身的条件，则将闭合制动，而不考虑主变频器的状态。

自身和主变频器速度放开（默认）

当满足从变频器自身的制动打开条件时，将打开制动。同样，如果满足从变频器自

身的条件，则将闭合制动，而不考虑主变频器的状态。

但是，在该变频器获得制动反馈、实际值或由 （机械制动

延时）参数定义的值且主变频器放开速度之前，将不放开速度。

同时在主变频器中选择此选项后，则在主变频器获得制动反馈、实际值或从变频器

中由 （机械制动延时）参数定义的值之前，将不放开速度。

主变频器

主变频器控制从变频器制动和速度放开。

（主从模式 选项）

选择当 激活时使用的主从模式 。选择从变频器后，运行请求命令由主变频器监控，

且所有其他参考都可通过参数进行选择。此参数可用于冗余目的。如果 号变频器无

法通过数字输入运行，则可选择 号变频器作为主变频器。

单变频器

禁用系统总线。

主变频器

向从变频器发送控制字的变频器。

从变频器

从主变频器接收控制字并向主变频器发送一些诊断信息的变频器。



起重机控制

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/

（系统总线通信故障响应）

定义系统总线心跳缺失时的操作。

主变频器向所有从变频器发送心跳信号，此心跳将被重新发送回主变频器。

无响应

警告

故障，发生根据停止功能的故障之后的停止模式

故障，发生始终通过惯性停车的故障之后的停止模式

（系统总线故障延迟）

定义当心跳缺失时，报告故障之前的延迟。

（从变频器故障）

定义当任一从变频器中发生故障时，主变频器中的响应。为方便诊断，当其中一个变

频器因故障跳闸时，主变频器将发送命令以启动所有变频器中的数据记录器。

无响应

警告

故障，发生根据停止功能的故障之后的停止模式
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 保护

 常规设置

（输入相位监控）

定义当变频器发现一个输入相缺失时的响应。

无响应

警告

故障，发生根据停止功能的故障之后的停止模式

故障，发生始终通过惯性停车的故障之后的停止模式

（欠压故障的响应）

在一些应用中，对处于运行状态的变频器断电是正常的。使用此参数，可选择是否将

欠压故障保存到变频器的故障历史记录中。

故障存储到故障历史记录中

故障未存储到故障历史记录中

欠压故障限制：

设备：

设备：

（输出相位监控）

电机的输出相位监控确保电机各相电流几乎相等。

无响应

警告

故障，发生根据停止功能的故障之后的停止模式

故障，发生始终通过惯性停车的故障之后的停止模式

（插槽故障的响应）

在此处设置由于板缺失或损坏而导致的板插槽故障的响应模式。

无响应

警告

故障，发生根据停止功能的故障之后的停止模式

故障，发生始终通过惯性停车的故障之后的停止模式

（ 模式）

通过此参数，可以选择是将 信号作为故障还是警告来处理。 输入将停止变频

器调制，与此参数的值无关。
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 温度传感器保护

温度保护功能用于测量温度并在超过设置的限值时发出警告和 或故障。 应用程序

支持同时使用 和 板。一个可用于电机绕组，另一个用于电机轴承。

（板 中使用的输入数）

选择与此参数一起使用的温度传感器。另请参见 板手册。

未使用（ 写入，最大温度值可从现场总线写入）

使用传感器

使用传感器 和

使用传感器 、 和

使用传感器 和

使用传感器

备注：如果选择的值大于所用传感器输入的实际数量，则将显示出 。如果输入

短路，则显示出的值为 。

（板 温度响应）

无响应

警告

故障，发生根据停止功能的故障之后的停止模式

故障，发生始终通过惯性停车的故障之后的停止模式

（板 警告限制）

在此处设置激活 警告的限制。

当激活单独的警告和故障限制时，这是针对第一个板的第一个通道 。

（板故障限制）

在此处设置激活 故障 的限制。

当激活单独的警告和故障限制时，这是针对第一个板的第一个通道 。

（板 中使用的输入数）

如果在交流变频器中安装了两个温度传感器板，可在此处选择第二个板中使用的组合

输入。另请参见 板手册。

未使用（ 写入，最大温度值可从现场总线写入）

使用传感器

使用传感器 和

使用传感器 、 和

使用传感器 和

使用传感器
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（板 温度响应）

无响应

警告

故障，发生根据停止功能的故障之后的停止模式

故障，发生始终通过惯性停车的故障之后的停止模式

（板 警告限制）

在此处设置激活第二个温度传感器板警告的限制。当激活单独的警告和故障限制时，

这是针对第二个板的第一个通道 。

（板 故障限制）

在此处设置激活第二个温度传感器板故障 的限制。当激活单独的警告和故障限

制时，这是针对第二个板的第一个通道 。

 单独通道监控

单独通道监控通过设置一个不为零的警告限制（每个板）来激活。上述参数中的通用限制将是通

道 警告和故障限制。通道 和 限制将使用以下参数进行设置。

（通道 警告）

（通道 故障）

第一个板第二个 通道警告和故障限制。

（通道 警告）

（通道 故障）

第一个板第三个 通道警告和故障限制。

（通道 警告）

（通道 故障）

第二个板第二个 通道警告和故障限制。

（通道 警告）

（通道 故障）

第二个板第三个 通道警告和故障限制。
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 失速保护
电机失速保护可在短时间过载期间保护电机，例如因轴失速导致的情况。可将失速保护的反应时

间设置为短于电机热保护的时间。失速状态由 （失速电流）和

（失速频率限制）这两个参数来定义。如果电流高于设定限制且输出频率低于设定限制，则失速

状态为真。实际上未真正指示轴转速。失速保护是一种过流保护。

（失速保护）

无响应

警告

故障，发生根据停止功能的故障之后的停止模式

故障，发生始终通过惯性停车的故障之后的停止模式

（失速电流限制）

可将电流设置为 。对于要发生的失速阶段，电流必须超过此限制。软件不允

许输入大于 的值。如果电机电流限制已更改，此参数会自动计算为电机电流限

制的 。

注意：为了使用此功能，必须将此限制设置为低于电流限制。

（失速频率限制）

该频率可设置为 （最大频率）。

对于要发生的失速状态，输出频率必须在一定时间内保持低于此限制。此功能要求在

失速时间计时开始前，输出频率比频率给定值低 。

电机电流

输出频率

失速区域

失速电流限制

堵转频率限制
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（失速时间）

这是失速阶段的最大允许时间。失速时间由内部顺数 倒数计数器进行计数。如果失速

时间计数器值高于此限制，则保护功能将会引发跳闸。

失速

状态

失速时间

时间

失速跳闸区域
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 速度误差

速度误差监控功能将编码器频率与斜坡发电机输出进行比较。该功能与 电机一起使用来检测

电机是否同步或使用滑差补偿的编码器速度来禁用开环功能。无论响应如何，都将禁用滑差补偿，

只要检测到速度误差即需要重新激活（再次设置参数或关闭变频器）。

（速度误差故障功能）

定义当速度参考和编码器速度超过设定限制时的故障功能。

无响应

警告

故障，发生始终通过惯性停车的故障之后的停止模式

（速度误差最大差值）

定义发生故障时的限制。误差指的是速度参考和编码器速度之间的差值。百分比值是

与电机标称频率的相对值。

+ 5 %

- 5 %

（速度误差延迟）

定义速度误差被视作故障之后的延时。

用于根据编码器频率禁用开环滑差补偿时，建议将此时间设为零以避免在编码器出现

故障时发生速度跳跃。

（过速限制）

定义在激活“速度误差响应”时 和 正负频率限值的迟滞。将该值设为

零可禁用过速保护。
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 电机保护

小心！ 如果流向电机的气流会因为阻塞的进气栅格而变小，则计算的模式不会保
护电机。

电机热保护功能用于防止电机过热。变频器能够为电机提供高于标称电流的电流。如果负载需要

使用这一高电流，则存在电机热过载的风险。处于低频率时尤其如此。处于低频率时，电机的冷

却效果及其容量会降低。如果电机配有外部风机，在低速情况下负载的降低量会很小。

电机热保护是基于计算的模式，它使用变频器的输出电流来确定电机上的负载。

电机热保护可使用参数调整。热电流 指定负载电流超过多少时电机超载。此电流限制是输出频

率的功能。

（电机热保护响应）

定义当计算出的电机温度达到 时的响应（监控信号）。

无响应

警告

故障，发生根据停止功能的故障之后的停止模式

故障，发生始终通过惯性停车的故障之后的停止模式

（电机环境温度因数）

定义电机所在位置的条件的温度因数。可将该因数设置为 至 之间

的值。

（电机零速冷却因子）

定义在零速下相对于电机在无外部冷却情况下以标称速度运行时的冷却因子。

默认值是在假设无外部风机冷却电机的情况下设置。如果使用外部风机，则此参数可

设置为 （或更高）。

备注：该值设置为电机铭牌数据（电机标称电流）而不是变频器标称输出电流的百分

比。电机标称电流是电机直接在线使用时不会过热情况下可承受的电流。

设置此参数不会影响变频器的最大输出电流，该电流是由参数

（电机电流限制）单独确定。
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频率输出

电机标称频率

100 %

零速冷

却因子

Fn 的 70 %

冷却因子

（电机热保护：时间常数）

此时间可设置在 和 分钟之间。

这是电机的热时间常数。电机越大，此时间常数就越大。时间常数是计算的热阶段达

到其最终值的 的时间。

电机热时间是针对具体电机设计，它会因电机制造商不同而异。默认值会随设备规格

不同而异。

如果电机的 时间（ 是电机使用六倍额定电流时可安全运行的时间，单位为秒）已

知（由电机制造商提供），则可根据此时间来设置时间常数参数。一般而言，以分钟

为单位的电机热时间常数等于 。如果变频器处于停止阶段，时间常数会在内部增

加到设置参数值的三倍。停止阶段的冷却是基于转换功能且时间常数会增加。

（电机热保护：电机占空比）

该值可设置为 。

如果将该值设置为 ，则电机将通过 的电机标称电流才能达到标称温度。

图 电机温度计算

105%

par. ID704

 = (I/IT)2 x (1-e-t/T)

I/IT

NX12k82

Trip area

Motor temperature

TimeMotor temperature

Time constant T
*)

*) Changes by motor size and
    adjusted with parameter ID707

Fault/warning
Motor
current

电机温度

跳闸区域

电机
电流

故障/警告 

参数 ID704

时间常数 T
*)

 

电机温度 时间

*) 随电机规格不同而变化， 

可通过参数 ID707 进行调整
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（热敏电阻故障的响应）

无响应

警告

故障，发生根据 的故障之后的停止模式

故障，发生始终通过惯性停车的故障之后的停止模式

将此参数设置为 将禁用保护。
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 过载保护
使用此功能，可选择对过载保护是使用电流、转矩还是功率。

过载是基于内部计数器，该计数器在输入值超过 的水平时增加，在低于 的水平时减

小。每 出现一次增减。

当过载计数器的值超过 时，出现跳闸。

通过使用相应参数，可定义在达到指定最高输入水平（ （过载最大输

入））时的增加量（ （过载最大步进））。这些点定义了功能斜坡。

例如，如果输入值介于 至 （过载最大输入）值之间，则计数器将

按 （过载最大步进）的一半增加。

（过载响应）

无响应

警告

故障

（过载信号）

不使用

输出电流

电机转矩

电机功率

（过载最大输入）

过载计数器按 定义的最大步进增加时的输入值水平。

（过载最大步进）

当输入值处于 定义的最大输入水平时，过载计数器使用的步进。
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 保护

保护用于监控来自模拟输入 和模拟输入 的模拟输入信号水平。

选中 的信号范围时激活监控功能。当信号降至 以下且持续 秒或低于

且持续 秒时，将报告故障或生成警告。

（ 参考故障的响应）

无响应

警告

警告，将后退 秒的频率设置为参考

警告，将预设频率设置为参考

故障，发生根据停止功能的故障之后的停止模式

故障，发生始终通过惯性停车的故障之后的停止模式

（ 参考故障：预设频率参

考）

如果对参数 选择了值 且发生故障，则电机的频率参考即是此参数的值。
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 欠载保护
电机欠载保护的目的在于确保变频器在运行时电机上存在负载。如果电机无负载，则在过程中可

能会出现问题，例如，皮带断裂或泵干燥。

欠载曲线是零频率与弱磁点之间的一个平方曲线集。低于 时，该保护功能处于非活动状态

（欠载时间计数器已停止）。

用于设置欠载曲线的转矩值是以电机标称转矩的百分比进行设置。电机的铭牌数据、电机标称电

流参数以及变频器的标称电流 用于查找内部转矩值的缩放比率。

（欠载保护）

无响应

警告

故障，发生根据停止功能的故障之后的停止模式

故障，发生始终通过惯性停车的故障之后的停止模式

如果激活跳闸，变频器将停止并激活故障阶段。

将该参数设置为 时，将把欠载时间计数器复位为 ，从而禁用保护功能。

（欠载保护，零频率负载）

转矩限制可设置为 。

此参数提供了零频率时允许的最小转矩值。

（欠载保护，弱磁区域负载）

转矩限制可设置为 。

此参数提供了输出频率超过弱磁点时的最小允许转矩值。

欠载区域

转矩

5 Hz fn 频率输出
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（欠载时间）

此时间可设置在 与 之间。

这是允许欠载状态存在的最大时间。内部顺数 倒数计数器会计数累积的欠载时间。

如果欠载计数器值高于此限制，则保护功能将会根据参数 （欠

载保护）引发跳闸。

欠载

状态

欠载时间

时间

跳闸区域
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 接地故障
接地故障保护可确保电机相电流总和为零。过流保护始终工作，保护交流变频器免受高电流的接

地故障。

（接地故障保护）

无响应

警告

故障，发生根据停止功能的故障之后的停止模式

故障，发生始终通过惯性停车的故障之后的停止模式

（接地故障电流限制）

以设备标称电流的百分比表示的接地电流的最高水平。

 冷却保护

液体冷却设备的保护。一个外部传感器连接到变频器（ ：冷却监控）来指示冷却液是否在循环。

（冷却故障延迟）

此参数定义当“冷却正常”信号缺失时的延迟，之后变频器进入故障状态。

（冷却故障响应）

一些情况下，即使冷却液未在循环，但允许变频器运行更重要。然后，即可选择警告

作为响应。接着，变频器将继续运行，直到内部保护机制将其停止。如果上一故障已

经是“冷却故障”，则在停止状态时出现冷却信号丢失时，指示信息将不会被存储到

故障历史记录中。在运行状态下，指示信息总是被存储到故障历史记录中。

停止状态：无操作，运行状态：警告

停止状态：警告，运行状态：警告

停止状态：警告，运行状态：故障

停止状态：无操作，运行状态：故障
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 现场总线通信

（现场总线故障的响应）

如果现场总线是激活的控制位置，则在此处设置现场总线故障的响应。有关更多信息，

请参见各自的现场总线板手册。

无响应

警告

故障，发生根据停止功能的故障之后的停止模式

故障，发生始终通过惯性停车的故障之后的停止模式

警告，上一频率。延迟后强制报告故障。仅适用于 通信。

（现场总线故障延迟）

如果故障响应设为“ 警告，上一频率”，则此参数定义变频器在通信中断后保持运

行状态的时间长度。如果时间设置为零，变频器将保持运行，直到建立通信并发出停

止命令。

（现场总线监控延迟）

定义现场总线上缺失监视器脉冲的情况下报告故障时的延迟。将时间设置为零可禁用

监视器监控。

 外部故障功能

（外部故障响应）

（外部故障响应）

定义对于通知有关变频器需要应对的外部条件的数字输入信号的响应。可将外部警告

故障指示连接到数字输出。

无响应

警告

故障，发生根据停止功能的故障之后的停止模式

故障，发生始终通过惯性停车的故障之后的停止模式
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 编码器故障功能

编码器监控功能在编码器无脉冲时报告故障。要求是参考值超过 且转矩可达到 水平。

此转矩水平可通过 （ 故障限制）参数进行调整。当转矩限制低于 时，可能

需要调整此限制。

用于检测编码器故障的替代方法是“速度误差”检测。

（编码器监控故障响应）

警告

故障，惯性停车

警告，更改为至开环

（编码器快速限制 ）

使用快速检测功能进行检测时的频率限制。

（快速时间限制）

在 （编码器快速限制 ）以上频率出现故障时，编码器故障的

延迟。

（ 故障限制）

此参数定义在确定情况是编码器故障之前且编码器同时缺少脉冲时必须超过的 电流

限制。
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 现场总线设置

 常规设置

（现场总线参考最小值缩放）

（现场总线参考最大值缩放）

使用这两个参数缩放总线参考信号。

如果这两个参数的值相同，则使用最小和最大频率限制来进行缩放。

现场总线参考输入 100 %0 %

最低频率

最大频率

FB 

最大值标定

FB 

最小值标定

频率

使用此自定义缩放功能还将影响实际值的缩放。

100 %

最低频率 最大频率
FB 

最大值标定

FB 

最小值标定
输出 

频率

现场总线实际速度
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至

（现场总线数据输出选项 ）至

使用这些参数，可以监控来自总线的任意监控值或参数值。输入要为这些参数值监控

的条目的 编号。请参阅监控信号了解有关 编号的详细信息。

默认设置：

数据 值 单位 缩放

状态字 主状态字

一般状态字

现场总线实际速度 实际速度

过程数据输出 输出频率

过程数据输出 电机速度

过程数据输出 电机电流

过程数据输出 电机转矩

过程数据输出 电机功率

过程数据输出 电机电压

过程数据输出 直流回路电压

过程数据输出 激活的故障代码

至

（现场总线数据输入选项 ）至

使用这些参数，可以控制来自现场总线的任意监控值或参数值。输入要为这些参数值

控制的条目的 编号。可从现场总线控制的监控信号带有阴影。

默认设置：

数据 值 单位 缩放

参考 速度参考值

控制字 主控制字

控制字 一般控制字

过程数据 （转矩参考）

过程数据 空闲模拟输入

过程数据 调节输入

过程数据 现场总线模拟输出

不使用

（现场总线一般状态字 ）

使用此参数，可选择在 中发送哪些数据（请参阅所用现场总线

手册了解详细信息和可用性）。
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（现场总线实际速度）

使用此参数，可选择在现场总线上显示哪个实际速度。

计算

此选项显示斜坡发电机输出信息。

开环

在频率控制模式下，现场总线上仅显示出斜坡输出，因此，由于负载变化而导致的电

机滑差或对速度的任何其他更改都在实际速度值中不可见。但是，可在斜坡输出中看

到限制功能。

闭环

在闭环控制下，在斜坡发电机后执行限制功能。当速度受电动转矩限制等值限制时，

实际轴速度可能会更低，即使 （现场总线实际速度）显示出所用速度

为参考值。

实际

开环

电机速度是计算出的值（监控变量电机速度），指示出负载对速度和滑差补偿的影响。

闭环

电机速度从实际编码器信号获得，该信号始终指示出真实速度。

（控制插槽选择器）

当变频器中安装有两个现场总线板时，此参数定义将哪个插槽用作主控制位置。选中

值 或 后，变频器将使用快速 配置文件。使用快速 配置文件时，

将无法使用 型板或其他 型板。

备注：选择快速 模式之前，先设置从地址和 类型。

所有插槽

插槽

插槽

插槽 ，快速 支持

插槽 ，快速 支持
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（状态机）

应用程序可选择使用哪类状态机。

标准

在此模式下，现场总线控制将按所用现场总线板手册中的说明操作。

此模式在应用程序级别使用 型状态机。可在本身不具有状态机的现场总线

板上使用此模式，或者在选件板中旁路状态机功能。

请参阅第 章“状态和控制字详细信息”

（现场总线自定义最小值）

（现场总线自定义最大值）

通过这些参数，可以定义现场总线参考输入值缩放，默认值为
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 功能

此处列出的是使用参数 编号来控制和监控信号的功能。

 值控制
值控制参数用于控制输入信号参数。

（控制输入信号 ）

使用此参数，可选择使用哪些信号来控制所选参数。

（控制关闭限制）

此参数定义所选参数值被强制为“关闭”值时的限制。

（控制打开限制）

此参数定义所选参数值被强制为“打开”值时的限制。

（控制关闭值）

此参数定义所用输入信号低于“关闭”限制时使用的值。

（控制打开值）

此参数定义所用输入信号高于“打开”限制时使用的值。

（控制输出信号 ）

此参数定义当所选输入信号超过设定限制时将哪个参数强制设为“打开”和“关

闭”值。

（控制模式）

此参数定义值控制输出的操作方式。

绝对输入值用于在值为“打开”和“关闭”的输出中进行阶跃更改。

关闭值 打开值

控制

关闭值

控制

打开值

关闭值打开值 负极 正极
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缩放

绝对输入值在“打开”和“关闭”值之间线性缩放。

关闭值 打开值

控制

关闭值

控制

打开值

关闭值打开值 负极 正极

缩放 倒置

倒置的绝对值在“打开”和“关闭”值之间线性缩放。

关闭值 打开值

控制

关闭值

控制

打开值

关闭值打开值 负极 正极

输入值用于在值为“打开”和“关闭”的输出中进行阶跃更改。

缩放

输入值在“打开”和“关闭”值之间线性缩放。

缩放倒置

倒置值在“打开”和“关闭”值之间线性缩放。

（控制信号滤波 ）

此参数用于对缩放功能输出进行滤波。可在未滤波的转矩用于控制需要稳定的参数等

情况下使用此参数。
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 控制

此功能用于通过数字输入在两个不同值之间控制任何参数。为 “低电平”和 “高电平”提供

不同值。

SEL

G

输入 0

输入 1

DI ID 控制数字输入

P 低电平的值

P 高电平的值

P DIN 控制的 ID

（ 控制数字输入）

（ 控制数字输入）

（ 控制数字输入）

选择用于控制由 、 和 选择的参数的数字输入。

（ 控制的 ）

（ 控制的 ）

（ 控制的 ）

选择由 控制的 。

（用于低电平数字输入的值（假））

（用于低电平数字输入的值（假））

（用于低电平数字输入的值（假））

当由 选择的参数的数字输入 为低电平时，可在此处设置受控的参数

值。该功能无法识别小数点。因此， 将被视作 。

（高电平数字输入的值（真））

（高电平数字输入的值（真））

（高电平数字输入的值（真））

当由 选择的参数的数字输入 为高电平时，可在此处设置受控的参数

值。该功能无法识别小数点。因此， 将被视作 。
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 控制的
此功能用于控制具有通过位呈现的任何状态的任何数字输出。

输入信号通过 编号和位编号来选择。

示例：大多数故障和警告一般都通过常见数字输出来呈现。使用 控制的数字输出功能，可选择

要连接到数字输出的特定故障。

（警告字 ）

故障 注释

电机堵转

电机过热

电机欠载

输入相位损失

输出相位损失

安全禁用 （未实施）

插槽 中的现场总线通信故障 （未实施）

插槽 中的现场总线通信故障 （未实施）

变频器过热

模拟输入

未使用

紧急停止 （未实施）

禁止运行 （未实施）

未使用

机械制动

未使用

（ 自由数字输出控制 ）

（ 自由数字输出控制 ）

选择用于控制 的信号。该参数必须采用格式 设置，其中 是信号的

编号， 是位数。例如， 控制的值是 。 是警告字 的 编号。因此，

当警告字（ 编号为 ）的位数是 时，数字输出将打开，意即电机欠载为高
电平。

（自由数字输出选择器）

（自由数字输出选择器）

选择要使用参数 （ 自由数字输出控制）进行控

制的输出端子。
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 自由 延迟

当特定 信号在提供实际命令前需要使用延迟开或延迟关时，则可使用此功能。例如，从

状态字读取信息， 状态为其提供一个 延迟，然后按 编号将它写入

（启动信号 ），从而为变频器侧的启动提供一秒延迟。

（ 自由数字输入延迟）

从要延迟的 状态字选择数字输入。

（延迟开）

这定义输入信号的“延迟开”。

（延迟关）

这定义输入信号的“延迟关”。

（单一时间）

此计数器将产生一个持续指定时间的脉冲。脉冲将在“延迟开”时间后启动。

（控制输出 ）

选择要通过输入信号控制的信号 。如果需要倒置或使用不为零和一的参数值，可将此参数

连接到 控制功能 、 或 ，在这些功能中可设置所需值并连接到正

确的参数。
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 制动控制

机械制动控制包括需要同步控制的两个部分。第一部分是机械制动释放，第二部分是速度参考
放开。

打开制动的条件为：

RS

设置

重置

AND

输入 1

输入 2 

输入 3运行

磁通就绪

SEL

G

输入 0

输入 1

闭环控制

GE

输入 1

输入 2

ABS

输入 频率斜坡输出

P 开环制动关闭频率限制

P 闭环制动关闭频率限制

或
输入 1

输入 2 

输入 3

LT

输入 1

输入 2

R 电机电流

P 制动开关电流限制

运行
NOT

输入 或
输入 1

输入 2 

输入 3
运行

NOT

输入 

故障激活

运行请求
NOT

输入 

ABS

输入 频率斜坡输出

SEL

G

输入 0

输入 1

LE

输入 1

输入 2P 开环制动打开频率限制

P 闭环制动打开频率限制

AND

输入 1

输入 2 

输入 3运行请求
NOT

输入 

频率斜坡输出
EQ

输入 1

输入 20

制动前打开命令

闭环控制

制动关闭频率限制

低于关闭限制

AND

输入 1

输入 2

AND

输入 1

输入 2

最终制动打开命令：在主 从系统中，主变频器可以打开制动。此外，越控系统可在没有从使用

的变频器获得任何控制命令的情况下做到这点。识别运行过程中，将不会打

开制动。

制动打开，倒置

制动打开，直接

NOT

输入 
辅助控制字 1.B7

NOT

输入 识别运行

主制动打开命令 AND

输入 1

输入 2
或

输入 1

输入 2 

或
输入 1

输入 2 

制动前打开命令
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速度参考放开功能：

最终频率参考
限制

MN

输入

MX

频率参考

SEL

G

输入 0

输入 1

SEL

G

输入 0

输入 1

延迟
TON 输出

TOFF

输入

重置

ET

P 制动打开延迟

0

SR

设置

重置

运行
NOT

输入 

P 负频率限制

P 正频率限制

NEG

输入 

制动前打开命令

制动关闭频率限制
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 闭环中的制动时间控制定时

电机速度

启动命令

启动

磁化

制动

控制

启动转矩 /

回滚控制

停止零速

速度时间

制动打开

机械

P
: 
制
动
打
开
延
迟

P
: 
启
动
磁
化
电
流

P
: 
启
动
磁
化
时
间

G
: 
闭
环
启
动
转
矩

G
: 
回
滚
控
制 速
度
参
考
放
开

P
: 
制
动
关
闭
延
迟

制动反馈

信号

转子磁通

P
: 
磁
通
延
迟
关

P
: 
停
止
时
的
零
速
时
间

制动滑移

监控

非制动

打开监控

制动未闭合

监控

制
动
闭
合
频
率

内部

启动命令

P
: 
负
载
浮
动
时
间

BSW.B08

BSW.B00

BSW.B09

BSW.B10

P
: 
现
场
总
线
打
开
延
迟

P
: 
现
场
总
线
关
闭
延
迟

P
: 
停
止
状
态
磁
通

制动状态字
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 开环中的制动控制定时

电机速度

参考

启动命令

直流制动

制动

控制

制动打开

机械

P
: 
制
动
打
开
延
迟

P
:直
流
制
动
电
流

P
:启
动
直
流
制
动
时
间

P
: 
制
动
关
闭
延
迟

Brake Feedback

（制动反馈）

信号

非制动

打开监控

制动未闭合

监控

内部

启动命令

P
: 
制
动
打
开
延
迟

P
:直
流
制
动
电
流

P
:停
止
直
流
制
动
时
间

P
:停
止
直
流
制
动
频
率

BSW.B08

BSW.B09

BSW.B10

BSW.B05

制动状态字
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（制动打开控制，直接）

选择将控制制动打开的数字输出。

示例： 板 ：

制动控制关闭：端子 断开（继电器未通电）。

制动控制打开：端子 相连（继电器通电）。

21

22

23

A2

A1

230 Vac

-QAU

1N

当使用主从功能时，从变频器将与主变频同时打开制动，即使尚未达到从变频器的制

动打开条件。

（制动反馈）

选择用于机械制动反馈的输入。如果触点未在制动受控打开时在给定时间内闭合，则

变频器将报告制动故障 ，可在 （制动控制）参数组中选择响

应。默认情况下，如果触点未在制动应闭合时打开，则将出现警告 。反馈信号延

迟通过参数化与制动机械延迟相隔离。

（制动机械打开延迟）

制动打开命令发出后，速度将保持在 （制动打开频率）限制

处，直到 （制动机械打开延迟）已过。此保留时间应根

据机械制动反应时间进行设置。此功能用于避免出现电流和 或转矩尖峰，消除了电机

相对制动反向全速运行的情况。

（制动机械关闭延迟）

机械制动关闭延迟用于定义变频器在执行停止命令后斜坡降至零速时正确关闭制动的

时间。

（制动打开频率限制开环）

此参数定义用于释放制动的频率限制。

此值还在制动闭合时用作最大频率参考限制。当发出 （起重机识别运行）

命令时将自动计算此值。
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（制动打开频率限制闭环）

此参数定义用于释放制动的频率限制。

此值还在制动闭合时用作最大频率参考限制。在闭环控制中，建议使用零值，以便在

变频器以零速启动时释放制动。如果需要转矩来避免在制动机械装置打开时更改位置，

可使用回滚控制功能或启动转矩功能。

（制动闭合频率限制开环）

用于在开环控制下速度接近零速时闭合制动的输出频率限制。当此参数为零时，变频

器将考虑减速时间、制动闭合延迟、电机标称滑差来计算最适合的闭合频率限制。

当给定的值不为零时，将绕过内部闭合限制计算，而使用所设定的参数值。

（制动闭合频率限制闭环）

用于在闭环控制下速度接近零速时闭合制动的输出频率限制。当此参数为零时，变频

器将考虑减速时间、制动闭合延迟、电机标称滑差来计算最适合的闭合频率限制。当

给定的值不为零时，将绕过内部闭合限制计算，而使用所设定的参数值。

（制动打开 闭合电流限制）

如果电机电流低于此值，则将立即关闭制动。

（制动选项 ）

当制动闭合时保持速度控制处于激活状态（开环）

当制动状态估计值显示为“打开”开时禁用更高最小频率

开环下启用速度误差监控
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 启动转矩
启动转矩用于生成与制动相反的转矩，以便制动的机械装置打开时，由于变频器已生成将负载保

持到位所需的转矩，将不会出现位置变化。

将启动转矩时间设置为 ，表示当变频器注意到编码器移动时移除启动转矩。将该时间设置为大

于 将表示对电机应用启动转矩的实际时间长度（即使电机轴已在转动），从而让电机在无控制

时加速直到该时间已过。

（闭环：启动转矩）

不使用

转矩内存

转矩内存使用变动器上次处于运行状态时速度控制器使用的转矩。一般情况下，这

是在停止时的零速时间到期后生成的转矩，变频器已停止调制或开始执行磁通延迟

关功能。

转矩参考

对启动转矩水平使用正常转矩参考链（ 除外）。当外部系统知道制动释放

时的轴负载，则可使用此选项。

正向转矩 反向转矩

变频器使用由正向和反向启动转矩所定义的转矩值。

（正向启动转矩）

如果与参数 （启动转矩）一起选中，则设置正向启动转矩。

（反向启动转矩）

如果与参数 （启动转矩）一起选中，则设置反向启动转矩。

（启动转矩时间）

此参数定义将使用启动转矩而不是速度控制器输出的时间长度。如果将该时间设置为

，变频器将在从编码器读取到速度变化时自动开始使用速度控制器。当设置值大于

时，变频器将使用此指定转矩，即使从编码器读取到速度变化也是如此。
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 闭环回滚控制
当启动速度参考为零且制动打开等情况下，回滚控制器将控制速度降至零。

（回滚 ）

回滚控制器的增益。禁用零功能时使用。第一个启动值为 。

（回滚转矩）
初始转矩水平，在激活回滚后逐步馈给电机（方向为趋于与回滚移动方向相反）。

推荐的最小值为在零速下保持吊钩为空所需的转矩。

（回滚水平）
回滚控制器被激活时的编码器脉冲阈值水平。更高值表示轴将在回滚控制器被激活之

前移动更长距离。分辨率为 的典型编码器默认值为 个脉冲。
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 制动监控功能

当使用数字输入 （制动反馈）时激活的制动监控功能。制动监控功能将

制动反馈与控制信号进行比较。即，当变频器处于运行状态且输出频率超过打开限制并经过故障

延迟后，如果缺少反馈，则将报告故障。如果制动反馈在变频器处于停止状态时指明制动打开，

则也会触发故障。

一些情况下，当变频器以闭合制动的反方向运行时，也可能会出现编码器故障。当变频器控制要

闭合的制动时，可使用 （控制选项 ）禁止报告编码器故障。

（制动闭合故障）

定义检测到制动故障后的操作。

无响应

警告

故障，发生根据停止功能的故障之后的停止模式

故障，发生始终通过惯性停车的故障之后的停止模式

（制动打开故障）

定义检测到制动故障后的操作。

无响应

警告

故障，发生根据停止功能的故障之后的停止模式

故障，发生始终通过惯性停车的故障之后的停止模式

警告；启动变频器以保持负载

（反馈打开延迟）

激活制动故障 前的延迟。当制动中存在机械延迟时使用。请参见数字输入信号

（外部制动确认）。

（反馈关闭延迟）

激活制动故障 前的延迟。当制动中存在机械延迟时使用。请参见数字输入信号

（外部制动确认）。

（制动滑移响应）

无响应

警告

故障，发生根据停止功能的故障之后的停止模式

故障，发生始终通过惯性停车的故障之后的停止模式

警告；启动变频器以保持负载
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 功能

（负载浮动时间）

当变频器收到停止请求后，变频器将保持在零速且保持机械制动打开，直到此时间已

过。用于保持变频器和电机在需要进行重启（例如，将起重葫芦置于特定高度）时快

速可用。如果要长时间使用此功能，则应考虑电机冷却。

 制动测试功能

（制动测试）

使用此参数可激活制动测试功能。这将通过转矩控制与制动反向运行，并检查制动是

否滑移。在此测试中， 被用作两个方向的转矩参考。

（测试转矩）

由 激活的 （制动测试）中使用的转矩参考。

（制动定时转矩参考）

（制动定时）识别运行过程中使用的转矩参考值。由 （起

重机识别运行）选项 （制动定时）激活。
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 自动故障复位

自动复位功能尝试在试用期间自动复位故障。可将单独的故障定义为在提供实际故障指示之前进

行特定次数的复位。如果启动命令作为静态信号接收，则该功能将像自动重启功能一样操作。

在 应用程序的 控制下，默认启动功能需要在触发故障后出现一个上升沿命令。

（自动复位：等待时间）

定义在故障触发已过后尝试的故障复位的时间。

备注：当出现外部故障时，清除外部设备上的故障原因。等待时间仅在故障原因被清

除后才开始计数。

（自动复位：尝试时间）

自动复位功能可用于复位使用此参数设置的时间内出现的故障。如果尝试时间内故障

的数量超过 到 设定的各个参数的值，将生成永久故障。

三次自动复位

故障跳闸

自动复位

故障激活

警告激活

等待时间

尝试时间

图 自动重启的示例（含三次重启）

（自动重启：启动功能）

用于重启的启动功能通过此参数进行选择；如果在执行自动故障复位时激活了一个静

态启动命令，则将进行重启。

通过斜坡启动

快速启动

根据 （启动功能）参数启动（默认）

以下“尝试次数”参数用于确定尝试时间内自动重启的最多次数。时间是从第一次自动重置开始

计数。如果尝试时间内发生故障的数量超过通过尝试次数设置的值，则故障状态将变为激活。
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（欠压故障跳闸后的尝试次数）

此参数决定在欠压跳闸后、在尝试时间内可执行的自动故障复位的次数。

无自动复位

欠压故障后的自动故障复位次数

（过压跳闸后的尝试次数）

此参数决定在过压跳闸后、在尝试时间内可执行的自动故障复位的次数。

过压故障跳闸后不执行自动故障复位

过压故障跳闸后的自动故障复位次数

（过流跳闸后的尝试次数）

（注意！还包括 温度故障）

此参数决定在过流跳闸后、在尝试时间内可执行的自动故障复位的次数。

过流故障跳闸后不执行自动故障复位

出现过流跳闸、饱和跳闸和 温度故障后的自动故障复位

次数。

（参考跳闸后的尝试次数）

此参数决定在出现 参考故障后、在尝试时间内可执行的自动故障复位的次数。

参考故障跳闸后不执行自动故障复位

模拟电流信号 恢复为正常水平 后自动故障复

位的次数

（电机温度故障跳闸后的尝试

次数）

此参数决定在计算出的电机温度故障跳闸后、在尝试时间内可执行的自动故障复位的

次数。

电机温度故障跳闸后不执行自动故障复位

电机温度返回正常水平后自动故障复位的次数

（外部故障跳闸后的尝试次数）

此参数决定在出现外部故障跳闸后、在尝试时间内可执行的自动故障复位的次数。

外部故障跳闸后不执行自动故障复位

外部故障跳闸后自动故障复位的次数
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（欠载故障跳闸后的尝试次数）

此参数决定在欠载跳闸后、在尝试时间内可执行的自动故障复位的次数。

欠载故障跳闸后不执行自动故障复位

欠载故障跳闸后自动故障复位的次数

（故障模拟）

使用此参数，可模拟不同故障而不用实际制造出过流等情况。从变频器接口角度来看，

模拟行为与实际故障情况相同。

模拟过流故障

模拟过压故障

模拟欠压故障

模拟输出相监控故障

模拟接地故障

模拟系统故障

此故障模拟功能涵盖变频器的各种不同故障，请参阅故障说明了解详细信息。

模拟编码器故障

模拟过热警告

模拟过热故障

需要激活模拟中出现故障时的警告位。如果保持故障位被激活，当变频器温度上升

到警告水平时，变频器将在警告限制值处进入故障状态。

保留
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 控制

系统接口应用程序中的 控制使用 编号来在参考值、实际值与输出之间建立连接。 功能将

在 控制器输出 大于零时激活。

PID 控制器

输出增益
积分时间

设置点

反馈

P PID 控制增益

P PID-控制 I 时间

V PID 输出

输入

MUL

DIV

输出

比例
V PID 输出已缩放

P PID 输出缩放

C 100.0 %
ID 输出

ID SEL IN

输入

ID

ID SEL OUT

P PID 参考 ID

P PID 实际 ID ID 输出

ID SEL IN

P PID 参考 (ID167)

V PID 参考

V PID 实际值

PI 输出低电平

PI 输出高电平

PI 缩放

P PID 输出 ID

P PID 缩放

P PID最小极限

P PID最大极限

数据
设置

P PID 停止值

DI PID 激活

（ 控制器增益）

此参数定义了 控制器的增益。如果参数值设置为 ，误差值出现 的变化

会导致控制器输出也出现 的变化。如果参数值设置为 ， 控制器将作为 控

制器运行。

（ 控制器 时间）

参数 定义了 控制器的积分时间。如果此参数设置为 秒，误差值出现

的变化将会导致控制器输出也出现 的变化。如果参数值设置为 ，

控制器将作为 控制器运行。

（ 控制器参考）

来自键盘的 控制器参考，还可在从现场总线控制参考时使用。

（ 控制器参考值 编号）

选择用作 控制器的参考值的信号的 编号。默认值是 的 。

（ 控制器实际值 编号）

选择用作 控制器的实际值的信号的 编号。

当此参数设置为零时， 实际值可从现场总线直接写入来监控变量 。
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（ 控制器输出 ） 输出

选择由 控制器控制的信号参数的 编号。当此值大于零时， 功能可以正常使

用。这是由 控制器输出缩放所得的值。缩放功能用于缩放值以更适合所连接的信号。

例如，当输入连接到转矩限制时，实际值需要为 。

但 （ 输出上下限）可为 以进行更准确的

控制。

（ 控制器缩放）

此参数允许您倒置 控制器的误差值（以及由此而来的 控制器操作）。

不倒置

倒置

此值是控制的 和 部分的乘数，因此用作附加增益。

注意！零对于 控制器是非法值。

（ 控制器最小输出）

（ 控制器最大输出）

使用这些参数，您可以设置 控制器输出的最小值和最大值。

这些限制非常重要，例如，当您定义 控制器的增益和 时。

（ 控制器输出缩放）

此参数用于缩放 输出以对 控制器施加更多控制。例如，可将 控制器最大限制

设置为 ，通过将缩放设置为 ，可直接使用 输出来监控转矩限制。

输出 缩放 ，（ 的 ）。

（ 停止状态值）

当控制器未由数字输入 激活时，此值将被强制为 控制器输出。
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 串联操作（轴同步）

串联操作通信通过主 从模式（请参阅章节 “主 从”）选项 和选项 启用。选项 为同步

主变频器 ，主变频器将把其位置发送给从变频器。选项 为同步从变频器，这些变频器

将接收主变频器的位置，当启用轴同步时，将处于活动的轴角控制模式。需要在电机轴上使用编

码器。请参阅章节 中的监控信号。

除了接收主变频器的位置信息外，从变频器还从主变频器接收编码器频率信息。此频率用作参考，

位置信息用于纠正从变频器中的此频率参考，以便保持相同的轴角。

从变频器不直接使用主变频器位置，而是监控主变频器位置的变化。当启用从变频器位置控制器

且从变频器处于运行状态时，此变化将被加入到从变频器自己的位置计数器。

未启用主变频器同步命令时，还会锁定其自有计数器。因此，即使从变频器保持在位置控制模式

下，它们将不会看到主变频器位置的变化并保持在同一位置。启用同步命令后，可更改主变频器

相对于从变频器的位置。

（启用同步）

选择用于启用轴同步定位的数字输入。谨记还应启用主 从通信来进行定位。禁用和启

用串联操作仅在变频器处于停止状态时才能执行。

（同步 ）

位置控制器的增益。

（同步 ）

位置控制器的积分时间。

位置控制器可提供的最大频率。

当位置误差低于此水平时，将禁用 控制器。

（故障限制）

当位置误差超过此级别时，将报告故障， 相当于轴旋转一圈。设置为 （零）时，

将禁止报告故障。

（复位位置）

复位所有编码器信息和位置积分器。当在主变频器中提供时，还会复位从变频器计数

器。在从变频器中提供时，则仅复位从变频器位置。
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 负载估计

（电机标称转矩）

（转子惯性）

（齿轮箱惯性）

（鼓惯性）

（齿数比）

（鼓半径）

（绳索并联）
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 功能安全

（ 反应）

无操作

快速停止

激活与 （数字输入快速停止） 相同的功能。

（ 反应）

无操作

停止

执行正常的停止命令。

（ 反应）

无操作

零速

参考被强制为零且制动闭合。

（ 反应）

无操作

禁用方向

激活与 （禁用负向）和 （禁用正向）相同

的功能。

（ 反应）

无操作

终端限制参考

安全限制速度 将激活 （限制正向 负向参考 ）

。

安全限制速度 将激活 （限制正向 负向参考 ）

。

（ 反应）

无操作

限制速度

速度参考限制为安全板限值 电机标称滑差。
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 防摇功能

（许可证密钥）

在此处输入许可证密钥以使用防摇功能。

（防摇模式）

选择防摇功能的模式。

未用

禁用防摇功能。

模式

使用绳索长度的一半且阻尼稍低的通用模式。

模式

使用低于指定的最大长度的全绳索长度具有良好阻尼的稍慢模式。

模式

与绳长几乎无关的模式，便可对人为控制做出更快反应。

（摆动周期）

在此处输入以秒计的摆动周期。如果已提供了摆动周期，则变频器将不使用绳索长度

来防摇。为加快操作速度，可将该值设置为稍小于测得值。

（绳索长度）

在此处输入以厘米计的最大实际绳索长度。如果已提供了摆动周期，则将不使用绳索

长度参数。

（平滑 ）

使用此参数可为频率参考提供更多平滑度。

（禁用防摇）

用于禁用防摇功能的数字输入。
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（低速定位运行）

选择低速定位运行的执行方式。此功能用于在特定可选择的情况下禁止低速防摇。

可在禁用防摇功能的情况下使用 设置频率水平。

在低速时持续使用防摇功能，定位结果与关闭防摇功能时的结果不同。如果还在低速

时启用防摇功能，则用户需要了解如何使用运行命令控制最后 。只要提供运行

命令，吊钩将会移动。当用户了解原理后，即可轻松实现 厘米的精度而不会出现任

何摇摆。如果用户偏好使用正常斜坡控制最后 厘米的移动，则可禁用防摇功能来完

成低速时的定位。

不使用

将不在低速时禁用防摇功能。

模式

如果未将参考值增加到超过 ，则将禁用防摇。

模式

如果未将参考值增加到超过 ，则将禁用防摇。从更高速度恢复为零速时，

当实际速度低于 时，也将禁用防摇功能。

模式

如果未将参考值增加到超过 ，则将禁用防摇。当从更高速度恢复为零速并

在 所定义的频率处短暂停留，而不是从更高速度直接降至零速时，也将禁

用防摇功能。

模式

如果未将斜坡输出值增加到超过 ，则将禁用防摇。当从更高速度恢复为零

速并在 所定义的频率处短暂停留，而不是从更高速度直接降至零速时，也

将禁用防摇功能。

模式

如果在取消启动命令后斜坡输出低于 ，则将禁用防摇。

（低速最大频率）

在此处设置由 选择的低速定位运行功能中使用的最大频率。



起重机控制

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/

 面板控制参数

与上方列出的参数不同，这些参数位于控制键盘的 菜单中。参考值参数没有 编号。

（控制位置）

激活的控制位置可使用此参数更改。

按住“启动”按钮 ，选择控制面板作为激活的控制位置，并复制“运行”状态信息

（“运行” “停止”，方向和参考）。

控制，由 激活

端子

键盘

现场总线

（键盘参考） 无

通过此参数，可以从面板调整频率参考。

当您在菜单 的任意页面上时，通过按住“停止”按钮 秒，可将输出频率作为键

盘参考值复制。

（键盘方向）

正向： 当面板是激活的控制位置时，电机的旋转是正向的。

反向： 当面板是激活的控制位置时，电机的旋转是反向的。

（停止按钮已激活）

如果您想要使“停止”按钮成为“热点”，该热点将不考虑所选控制位置而总是停止

变频器，则请将此参数值设为 。

（转矩参考） 无

在此定义转矩参考，值介于 之间。
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 永磁同步电机的识别功能

永磁电机具有多种零定位识别模式。本章介绍在使用不同种类的硬件配置时，需要选择哪些类型

的识别模式。

本章是对 （识别）参数描述和 （起始

角识别模式）描述的补充。

 使用绝对编码器时的识别

使用绝对编码器时，将只进行一次识别。如果编码器和转子位置相对有所变化，则需要重新执行

识别。

电机需要能够自由旋转，这样才能识别磁体位置。

在此情况下，可通过 （识别）选项 选择识别模式。

在识别过程中，变频器将向电机馈入直流电流（约为电机标称电流的 ），这将导致电机移动

零位置，轴上可能会出现振荡运动。成功识别后， （ 轴位置）

将被更新，如果未成功，该参数的值将被设为零，并显示出识别警告且持续 秒 。如果多

次执行识别，则结果可能不同；其中的位置数将与电机中的极对数一样多。

使用绝对编码器的好处是磁体位置始终已知，从而使电机可从一开始就能够满载运行。

相关参数：

（识别）

（ 轴位置）

 使用无 脉冲输入的增量型编码器时的识别

使用无 脉冲的增量型编码器时，每次启动时都执行识别。识别模式可通过

（起始角识别模式）来选择。在此情况下，由于无 脉冲无法识别零位置，

因此无法执行编码器识别，但需要对 （识别）选择选项

（ 运行时识别）。如果 （ 轴位置）参数的值为零，将自

动在每次启动时执行识别。

当电机配有防止轴转动的机械制动时，可获得最佳结果。当电机具有防止轴在识别操作过程中转

动的高负载和 或惯量时，也可获得可接受的结果。

通过向电机馈入能够识别磁体位置的直流脉冲，可在每次启动时执行角识别。直流脉冲分为两个

不同组。第一组识别零位置，第二组执行极性检查。这些直流电流水平可通过

（起始角识别电流）和 （极性脉冲

电流）分别调整。

注意：并非所有电机都适合此识别模式。在生产中应用之前，需要对功能进行测试。

此模式的优点是电机从一开始就能够满载运行。

相关参数：

（起始角识别模式）

（ 轴位置）

（起始角识别电流）

（极性脉冲电流）
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 使用带有 脉冲输入的增量型编码器时的识别

使用带有 脉冲的增量型编码器时，仅执行一次识别。如果编码器和转子位置相对有所变化，则

需要重新执行识别。

电机需要能够自由旋转，这样才能识别磁体位置。在此情况下，可通过 （识

别）选项 选择识别模式。

识别过程中，变频器将向电机馈入直流电流（约电机标称电流的 ）。这将导致电机移至零位

置。轴上可能会出现振荡运动。当电机振荡运动停止后，电机将旋转，直到从编码器收到 脉冲。

成功执行识别后， （ 轴位置）将被更新。如果识别操作失败，

此参数值将被设置为零，并显示出识别警告且持续 秒 。如果多次执行识别，则结果可能

不同，因为其中的位置数与电机中的极对数一样多。

当电机启动后，将不“记住”零位置：变频器开始向电机馈入直流电流（由

（ 电流）定义），直到从编码器收到 脉冲。在此直流注入过程中，电机可能无法产生

转矩。无负载运行时，当电流接近零时，可在电机电流中看到 脉冲位置。

相关参数：

（识别）

（ 轴位置）

（ 电流）
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 状态和控制字详细信息

 现场总线

组合

（工作模式） （状态机）

基本
现场总线控制和现场总线状态字在现场

总线选件板手册中介绍

旁路

一些现场总线板默认

情况下在“旁路”模

式下操作

控制字为 型，并在此手册中

介绍。

状态字可通过 编号进行选择，默认值

为 型 现场总线

状态字

旁路 基本

控制字为“三位”控制。

状态字可通过 编号进行选择，默认值

为 型 现场总线

状态字

变频器无法在此组合下从现场总线操作
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 组合 ， 带有 选件板的标配

 控制字组合 ， 带有 选件板的标配

组合 中 的主控制字

假 真 注释

停止 1（按斜坡） 打开 1 保持此“真”值 

停止 2（按成本） 打开 2 保持此“真”值 

停止 3（按斜坡） 打开 3 保持此“真”值 

禁止运行 启用 对启动和停止命令使用此选项 

无动作 启动 保持此“真”值 

无动作 启动 保持此“真”值 

无动作 启动 保持此“真”值 

无动作 故障复位 0 > 1 对故障复位使用此选项

无动作 无动作 未使用

无动作 无动作 未使用

禁用 Profibus 控制 启用现场总线控制 请参见 手册

现场总线 DIN1=关 现场总线 DIN1=开 请参见

现场总线 DIN2=关 现场总线 DIN2=开 请参见

现场总线 DIN3=关 现场总线 DIN3=开 请参见

现场总线 DIN4=关 现场总线 DIN4=开 请参见

现场总线 DIN5=关 现场总线 DIN5=开 未使用

 控制字组合 ， 带有 选件板的标配

组合 中 的主状态字

假 真 注释

未就绪（初始） 就绪 1 (SM) 请参见 手册

未就绪 就绪 2 (SM) 请参见 手册

禁用 启用 (SM) 请参见 手册

无故障 故障激活 从变频器直接激活

停止 2 无停止 2 (SM) 请参见 手册

停止 3 无停止 3 (SM) 请参见 手册

启用启动 禁止启动 (SM) 请参见 手册

无警告 报警 从变频器直接激活

参考 ≠ 实际值 参考 = 实际值 

现场总线控制关闭 现场总线控制打开 请参见 手册

未使用 未使用 

未使用 未使用 

FC 停止 运行 从变频器直接激活

FC 尚未就绪 准备好 从变频器直接激活

未使用 未使用 

未使用 未使用 

板状态机
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 组合 ，旁路
 状态图

S5： 关闭

SW.B0, B1 = 真 | B2, B6 = 假

电源打开

S1： 禁止打开

SW.B6 = 真 | B0, B1, B2 = 假

S2： 准备好打开

SW.B0 = 真 | B1, B2, B6 = 假

S3： 已打开

SW.B0, B1 = 真 | B2, B6 = 假

S4： 运行

SW.B0, B1, B2 = 真 | B6 = 假

CW.B0 = 假（关闭）

CW.B1= 真（无惯性停车）

CW.B2 = 真（无快速停止）

CW.B1= 假（惯性停车）

CW.B2 = 假（快速停止）

CW.B0 = 真（打开） CW.B0 = 假（关闭）

CW.B3 = 真（启用操作） CW.B3 = 假（禁用操作）

CW.B1 = 假（惯性停车）

CW.B1 = 假（惯性停车）

或

CW.B2 = 假（快速停止） 斜坡停机

快速停止

CW.B0 = 假（关闭）
CW.B0 = 

真（打开）
CW.B2 = 

假（快速停止）

CW.B1 = 假（惯性停车）

CW.B2 = 

假（快速停止）

调制

已停止

调制

已停止
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 （状态机）

惯性停车

OR

输入 1

输入 2

输入 3

NOT

输入W CW.B01（惯性停车）
R SW.B04（惯性停车未激活）

V 惯性停车

V 出现故障并惯性停车

V 内部惯性停车

快速停止

NOT

输入W CW.B01（惯性停车）

SR

设置
重置

AND

输入 1

输入 2
NOT

输入

R SW.B05（快速停止未激活）

V 快速停止

NOT

输入
R SW.B06（禁止打开）

准备好打开、操作和运行

R SW.B02（运行）

W CW.B03（启动请求）

AND

输入 1

输入 2

输入 3

NOT

输入

NOT

输入

AND

输入 1

输入 2

输入 3启用脉冲的内部条件

AND

输入 1

输入 2

输入 3

AND

输入 1

输入 2

准备好运行的内部条件

AND

输入 1

输入 2

NOT

输入

NOT

输入

准备好打开的 

内部条件

V 运行请求

R SW.B01（准备好运行）

R SW.B00（准备好打开）

V 斜坡停机

V 快速停止

V 斜坡停机

R SW.B06（禁止打开）

V 变频器调制

V 变频器调制 NOT

输入

AND

输入 1

输入 2

V 变频器就绪状态

V 无活动故障

AND

输入 1

输入 2

输入 3

V 磁通就绪

V 制动打开
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 现场总线控制字

现场总线控制字

信号 注释

开
将复位“禁止打开”状态并使变频器“准备好运行”。

应在出现故障、惯性停车 和紧急停止 后复位。

惯性停车
惯性停车被激活

惯性停车未激活

快速停止
快速停止被激活

快速停止未激活

启动
正常启动命令

停止变频器

启动变频器

斜坡输出为零
强制将速度斜坡输出设为零

放开速度斜坡输出

斜坡保持
保持速度斜坡输出

放开速度斜坡

斜坡输入为零
强制将速度斜坡输入设为零

放开速度斜坡输入

故障复位
无操作

复位当前故障

微调

使用定义的恒速运行变频器

无操作

恒速运行

微调

使用定义的恒速运行变频器

无操作

恒速运行

启用现场总线控制
当“ 现场总线”时，将激活现场总线控制

现场总线控制未激活

激活现场总线控制

监视器
秒方波时钟。这用于检查 主从变频器之

间的数据通信。用于生成现场总线通信故障。

：假 关闭 ，真 打开

关闭 ：变频器将执行斜坡停止并进入“准备好打开”状态。如果变频器处于“禁止打开”状态，

则此位用于复位此状态。

打开：如果变频器拥有控制权，则对变频器加压和 或对直流回路充电。

：假 惯性停车（关闭 ）、真 打开

惯性停车：变频器将执行斜坡停车并进入“禁止打开”状态。

打开 ：无惯性停车命令。

：假 惯性停车（关闭 ）、真 打开

快速停止：变频器将执行由 （快速停止）功能参数定义的停止功能。

打开 ：无快速停止命令。
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：假 停止请求，真 启动请求

停止请求：变频器将执行由停止功能定义的停止操作。

启动请求：变频器的启动命令。

：假 复位斜坡发电机，真 启用斜坡发电机

此位的优先级高于控制字中的 和 。

复位斜坡发电机：闭环：斜坡发电机被强制为零，变频器将在不遵循设定的转矩限制或使用过压

控制器等情况下运行时尽快执行停止。

启用斜坡发电机：斜坡发电机功能已启用。

要从现场总线激活点动功能，需将 、 和 设为零。

：假 锁定斜坡发电机，真 解锁斜坡发电机

此位的优先级高于 但不高于 。

锁定斜坡发电机：变频器将不从现场总线接受新参考值，变频器将保持在同一速度。

解锁斜坡发电机：变频器将使用来自现场总线的参考值。

要从现场总线激活点动功能，需将 、 和 设为零。

：假 禁用给定值，真 启用给定值

与 和 相比，此位的优先级较低。

禁用给定值：参考 被强制设为零，变频器将斜坡降至零速。

启用给定值：变频器将使用参考值。

要从现场总线激活点动功能，需将 、 和 设为零。

：假 无意义，真 故障确认

故障确认：组信号由正边沿确认；变频器根据故障类型对故障做出反应（请参考附录 中的

“警报处理”）。如果故障反应已隔离电压，变频器将进入“禁止打开”状态。

 点动功能

点动命令：从 提供命令时，点动功能将在参考值处启动变频器，不论控制位置为何，都无

需发出其他启动命令。点动功能需要在接受命令前从数字输入启用。如果从活动的控制位置激活

启动命令，则还将禁用微调。如果同时还激活了两个微调参考，则变频器将停止。

现场总线点动命令：通过提供正常启动命令可激活点动命令，但需将斜坡控制位 、 和

设为零。变频器需要在命令被接受前达到零速，当点动功能被停止后，在变频器达到零速后，

、 和 将被激活。
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运行请求

运行

SR

设置

重置AND

输入 1

输入 2

NOT

输入

NOT

输入

NOT

输入

IO 启用微调

AND

输入 1

输入 2

AND

输入 1

输入 2

或
输入 1

输入 2

R_TRIG

输入 AND

输入 1

输入 2

输入 3

输入 4运行
NOT

输入

SR

设置

重置

微调激活（启动）

OR

输入 1

输入 2

输入 3

输入 4

NOT

输入

AND

输入 1

输入 2

运行

准备好

NOT

输入

NOT

输入

SEL 输出

DIG IN

DI 启用点动

SEL 输出

DIG IN

DI 点动参考 1

SEL 输出

DIG IN

DI 启用点动

OR

输入 1

输入 2

OR

输入 1

输入 2

FB FB 控制字.B8

FB FB 控制字.B9

AND

输入 1

输入 2

输入 3

AND

输入 1

输入 2

输入 3

NOT

输入

NOT

输入

NOT

输入

FB FB 控制字.B4

FB FB 控制字.B5

FB FB 控制字.B6

NOT

输入

运行请求
NOT

输入

Enable Inching（启用微调）

SEL
G

输入 0

输入 1

现场总线启用微调

现场总线启用微调

现场总线启用微调

：假 无功能，真 点动

微调 ：变频器使用由 （点动参考 ）设置的参考。当对点动使用 控制时，需要

通过 （辅助控制字）或数字输入 （启用点动）来单独激活功能。

：假 无功能，真 微调

微调 ：变频器使用由 （点动参考 ）设置的参考。当对点动使用 控制时，需要

通过 （辅助控制字）或数字输入 （启用点动）来单独激活功能。

：假 禁用现场总线控制，真 启用现场总线控制

禁用现场总线控制：变频器将不使用来自现场总线的主控制字。如果在变频器正运行时取消，则

变频器将惯性停车。

启用现场总线控制：变频器将使用来自现场总线的控制字。

：假 现场总线监视器脉冲低电平，真 现场总线监视器脉冲高电平

监视器脉冲：此脉冲用于监控正在使用的 。如果缺失该脉冲，变频器将进入故障状态。此功

能由 （现场总线监视器延迟）激活。当值为零时，脉冲不受监控。
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 现场总线状态字

现场总线状态字

信号 注释

准备好打开
变频器未准备好打开

变频器已准备好打开

准备好运行
变频器未准备好运行

变频器已准备好运行

运行
变频器未在运行

变频器正在运行且准备好发布参考

故障激活
无活动故障

故障已激活

惯性停车未激活
惯性停车被激活

惯性停车未激活

快速停止未激活
快速停止被激活

快速停止未激活

禁止打开
不禁止

变频器故障已排除且处于惯性停车 紧急停止状态。

警告
无警报

警报已激活

速度达到参考值
实际速度不等于速度参考

实际速度等于速度参考

现场总线控制激活
现场总线控制未激活

现场总线控制被激活

超过限制
指示实际速度是否低于 所定义的限制

实际速度低于速度限制

实际速度超过速度限制

监视器反馈

：假 未准备好打开，真 准备好打开

未准备好打开：

准备好打开：电源已打开，电子装置已启动，主接触器（如果有）已脱离，禁止发出脉冲。

：假 未准备好运行，真 准备好运行

未准备好运行：

准备好运行：

：假 变频器未在运行，真 变频器正在运行

变频器未在运行：变频器不处于运行状态（正在调制）

变频器正在运行：变频器处于运行状态且正在调制。而且，转子磁通已就绪，如果使用反馈信号，

则制动已打开。

：假 无故障，真 出现故障

无故障：变频器未处于故障状态。

出现故障：变频器处于故障状态。
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：假 惯性停车被激活，真 惯性停车未激活

惯性停车被激活：已发出 （惯性停车（关闭 ）命令。

惯性停车未激活：惯性停车命令未激活。

：假 快速停止被激活，真 快速停止未激活

快速停止被激活：已发出 （快速停止（关闭 ）命令。

快速停止未激活：快速停止命令未激活。

：假 不禁止打开，真 禁止打开

不禁止打开：

禁止打开：仅当 （不惯性停车也不快速停止）命令后随

（打开）命令时，变频器才会再次进入“打开”状态。这意味着，仅当在发出

（不惯性停车也不快速停止）命令后设置了 （关闭）命令时，

（禁止打开）位才会被重设为零。

：假 无警告，真 出现警告

无警告：无警告或警告再次消失。

出现警告：变频器仍在工作；保养 维护参数中出现警告；无确认。

：假 速度误差超出允差范围，真 速度误差在允差范围内

速度误差超出允差范围：

速度误差在允差范围内：

：假 未请求控制，真 请求控制

未请求控制：无法由自动化系统进行控制，只能由设备或另一接口进行控制。

请求控制：请求自动化系统执行控制。

：假 未达到 或 ，真 达到或超过 或

未达到 或 ：速度低于 （超过速度限制）。

达到或超过 或 ：速度高于 （超过速度限制）。

：假 现场总线 反馈低电平，真 现场总线 反馈高电平

现场总线 反馈：现场总线控制字 对于现场总线做出反应。可用于从变频器监控通信状态。
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 组合 ，旁路 标准

 控制字组合 ，旁路 标准

组合 中 的主控制字

假 真 注释

停止 启动 

顺时针 逆时针 

无动作 故障复位 (0 -> 1) 

未使用 未使用 

未使用 未使用 

未使用 未使用 

未使用 未使用 

未使用 未使用 

未使用 未使用 

未使用 未使用 

未使用 未使用 

未使用 未使用 

未使用 未使用 

未使用 未使用 

未使用 未使用 

未使用 未使用 

 状态字组合 ，旁路 标准

大部分现场总线使用 作为状态字，如下所示。对于 ，可选择状态字。默认值

是组合 状态字， 型 。以下状态字可通过将

（ 数据）设置为 来选择。

组合 中 的主状态字

假 真 注释

未就绪 就绪 

停止 运行 

顺时针 逆时针 

无故障 故障激活 

无警告 警告 

参考 ≠ 实际值 参考 = 实际值 

速度 > 零 达到零速 

磁通未就绪 磁通就绪 

TC 速度限制激活 TC 速度限制未激活 

检测到编码器方向为顺时针 编码器方向为逆时针 

UV 快速停止激活 UV 快速停止未激活 

未使用 未使用 

未使用 未使用 

未使用 未使用 

未使用 未使用 

未使用 未使用 

板状态机
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 （应用程序状态字）

（应用程序状态字）

假 真

磁通尚未就绪 磁通就绪

未处于就绪状态 准备好

未运行 运行

无故障 故障

正向 反向

紧急停止被激活 紧急停止未被激活

禁止运行 启用运行

无警告 报警

正功率 负功率或发电机转矩或电流限制被激活

无直流制动 直流制动被激活

无运行请求 运行请求

无限制控制激活 限制控制激活

外部制动控制关闭 外部制动控制打开

：假 磁通未就绪，真 磁通就绪

未准备好打开：

准备好打开：电源已打开，电子装置已启动，主接触器（如果有）已脱离，禁止发出脉冲。

 （调速器状态）

（调速器状态）

电动电流调速器状态

发电机电流调速器状态

电动转矩调速器状态 用于闭环监控器

发电机转矩调速器状态 用于闭环监控器

过压调速器状态 直流电压

欠压调速器状态 直流电压
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 数据记录器触发字

应用程序层有一个特殊触发字，可用于触发数据记录器。当从应用程序选择来源且使用了原始

应用程序 时，可使用此字进行触发。变量名为

功能 注释

故障状态 出现故障时触发记录器

警告状态 出现警告时触发记录器

自动复位警告
出现已定义为自动复位的故障时触发记录

器。此位可用于获取第一个故障的情况。

故障状态或警告状态 出现触发 或 的情况

故障状态或自动复位警告 出现触发 或 的情况

 状态字

电机控制状态字

假 真

未处于就绪状态 准备好

未运行 运行

顺时针方向 逆时针

无故障 故障

无警告 报警

达到速度参考值

达到零速

磁通就绪

速度限制器激活

编码器方向 逆时针

欠压快速停止

无直流制动 直流制动被激活

重启延迟激活
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 制动控制状态

制动状态字

假 真

磁通尚未就绪 磁通就绪

未处于就绪状态 准备好

未运行 运行

无故障 故障

无警告 报警

无运行请求 运行请求

无直流制动 直流制动被激活

零速 非零速

制动控制关闭 制动控制打开

制动闭合（机械延迟） 制动打开（机械延迟）

制动反馈下限 制动反馈上限

无限制控制激活 限制控制激活

；磁通状态：

假：转子磁通低于 。

真：转子磁通超过 。

；就绪状态：

假：变频器未处于就绪状态。

真：变频器处于就绪状态。

；运行状态：

假：变频器未在调制。

真：变频器正在调制。

；故障状态：

假：变频器无故障。

真：变频器处于故障状态，具体取决于变频器可能仍在调整的故障类型，例如，当故障被定义为

斜坡停机时。

；警告状态：

假：变频器中无活动警告。

真：变频器中有一个或多个活动警告。

；运行请求状态：

假：未向电机控制装置提供启动命令。

真：向电机控制装置发出启动请求。

；直流制动状态：

假：直流电流未被注入电机。

真：直流电流已被注入电机。
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；零速状态：

假：斜坡输出超过 。

真：斜坡输出低于 。

；制动控制状态：

假：变频器正在请求制动闭合。

真：变频器正在请求制动打开。

；估计的制动状态：

假：估计制动将闭合，此信号将考虑制动机械延迟。

真：估计制动将打开，此信号将考虑制动机械延迟。

；制动反馈状态：

假：制动反馈数字输入状态指示制动将闭合。

真：制动反馈数字输入状态指示制动将打开。

；限制控制器状态：

假：无活动的限制控制器。

真：一个或多个限制控制器被激活（电流、转矩、功率、直流电压）。
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 解决问题

出现问题时，获得有关问题的正确信息很重要。

但是，建议先尝试使用当前可用的最新应用程序和系统软件版本。软件是持续开发的，默认设置

将会被改进。

如果问题继续出现，请与当地联系人联系。与当地联系人联系之前，先遵循以下指导方针以便为

对方提供解决问题时所需要的信息。

 
图  针对 的推荐信号。

 
 

对于用于 通信的信号，使用最快通信速度（波特率： ）和 更新间隔

对于 通信，对信号使用 通信速度和 更新间隔。

与支持人员联系时，发送带有情况说明的 、 和维护信息 文件。如果该情况由故障

所致，则同时提供变频器中的数据记录器数据。

注意，可更改数据记录器设置以捕获正确情况，还可以对数据记录器执行手动强制触发。

存储参数文件之前，当 处于联机状态时，从变频器上传这些参数并保存。如果可能，可

在出现问题时这样做。

从系统获取单线图来展示问题出现位置也很有用。

 

        
图  打开 （数据记录器）窗口和上传 （维护信息）。
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故障代码

（过流故障）

变频器检测到输出相中的电流过高。

硬件跳闸：电流超过

仅限 装置中

电流控制器监控。电流限制太低或电流峰值太高。

可能原因和解决方法

负载突增

 检查电机负载。

电机电缆中发生短路

 检查电机和电缆。

电机启动时磁化力不足。

 执行识别运行。

电机不合适

使用了正弦滤波器但变频器设置不正确

 在系统菜单中激活正弦滤波器参数

（过压故障）

直流回路电压已超过变频器保护限制。

硬件跳闸。

设备的直流电压超过

设备的直流电压超过

过电压控制监控（仅限 设备）

直流电压超过 的时间过长。

可能原因和解决方法

减速时间过短

 延长减速时间。

 使用制动斩波器和制动电阻器。

 使用制动斩波器单元。

 使用有源前端单元 。

 激活过压控制器。

电源中出现高过压突波

 激活过压控制器。

设备在 以上运行的时间过长

 检查输入电压。

（接地故障）

接地故障保护确保电机相电流总和为零。过流保护始终工作，保护交流变频器免受高电流的

接地故障。

电机电流总和不为零

可能原因和解决方法

电缆或电机中出现绝缘故障

 检查电机电缆和电机。



起重机控制

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/

（充电开关）

提供启动命令时，充电开关状态不正确。

当发出启动命令时，充电开关打开。

可能原因和解决方法

当发出启动命令时，充电开关打开。

 检查来自充电继电器的反馈的连接。

 修复故障并重新启动。

如果仍发生故障，请与您当地的经销商联系。

（紧急停止）

已使用特殊选件板发出紧急停止命令。

（饱和故障）

硬件故障

可能原因和解决方法

如果正在使用制动斩波器

 检查隔离电阻和制动电阻器上的电阻。

功率模块

 从功率模块端子直接测量该模块的值。

硬件

 检查电容器。

（系统故障）

系统故障表示变频器运行中出现多种不同故障情况。

保留

 出现干扰。复位设备并重试。

 如果设备中使用星形耦合器，则检查光纤连接和相序。

 驱动器板或 断裂。

 和规格更高的变频器（不含星形耦合器）： 板 断裂。

 和规格更低的变频器：控制板断裂。

 和规格更低的变频器：如果使用板 ，则其中可能存在故障。

保留

保留

保留

保留

保留

充电开关

变频器卡未通电

功率单元通信

功率单元通信（跳闸）

功率单元通信（测量）

系统总线同步在变频器同步操作中失败

安全禁用输入处于不同状态

检测到热敏电阻短路

板已被拆除

板 出错
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（欠压故障）

直流回路电压低于变频器的故障电压限制。

直流母线在运行过程中过低

功率单元无数据

欠电压控制监控

可能的原因

供电电压过低。

交流变频器内部故障。

输入熔断器之一断裂。

外部充电开关未闭合。

解决方法

 如果临时供电电压中断，请重置故障并重新启动交流变频器。

 检查供电电压。

 检查直流充电功能。

 请与您当地的经销商联系。

（输入线路监控）

相位监控二极管电源

相位监控有源前端

可能原因：

输入线路相位缺失。

解决方法

 检查供电电压、熔断器和电缆。

（输出相位监控）

电流测量中检测到一个相位中没有电流或某一相位电流与其他相位电流差别显著。

解决方法

 检查电机电缆和电机。

（制动斩波器监控）

制动斩波器监控生成至制动电阻器的脉冲来获得响应。如果未在设定限制内获得响应，则将

报告故障。

可能原因：

未安装制动电阻器。

制动电阻器已损坏。

制动斩波器故障。

纠正措施：

 检查制动电阻器和布线。

 如果这些都没有问题，则是斩波器存在故障。请与您当地的经销商联系。
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（变频器温度过低故障）

可能原因：

散热片温度低于

（变频器温度过高故障）

可能原因：

散热片温度超过可接受的限制。请参见用户手册了解温度限制。在达到实际跳闸限制时

发出温度过高警告。

解决方法

 检查冷却空气的流量和流速是否正确。

 检查除尘散热片。

 检查环境温度。

 确保切换频率相对环境温度和电机负载不会太高。

（电机堵转）

电机失速保护可在短时间过载期间保护电机，例如因轴失速导致的情况。失速保护的反应时间可

设置为短于电机热保护的时间。失速状态由 （失速电流）和

（失速频率限制）这两个参数来定义。如果电流高于设定限制且输出频率低于设定限制，则失速

状态为真。实际上未真正指示轴转速。失速保护是一种过流保护。

 检查电机和负载。

（电机过热）

交流变频器电机温度模式检测到电机过热。电机过载。

可能原因：

电机负载过高。

电机值设置错误。

纠正措施：

 降低电机负载。

 如果不存在电机过载，请检查温度模式参数。

（电机欠载故障）

电机欠载保护的目的在于确保变频器在运行时电机上存在负载。如果电机无负载，则在过程中可

能会出现问题，例如，皮带断裂或泵干燥。

欠载曲线是零频率与弱磁点之间的一个平方曲线集。低于 时，该保护功能处于非活动状态

（欠载时间计数器已停止）。

用于设置欠载曲线的转矩值是以电机标称转矩的百分比进行设置。电机的铭牌数据、电机标称电

流参数以及变频器的标称电流 用于查找内部转矩值的缩放比率。

纠正措施：

 检查负载。
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（ 校验和故障）

可能原因：

参数保存故障。

错误操作。

组件故障。

纠正措施：

 如果仍发生故障，请与您当地的经销商联系。

（计数器故障）

可能原因：

 计数器上显示的值不正确。

纠正措施：

 对计数器上显示的值持批判态度。

（微处理器监视器故障）

可能原因：

变频器启动已被阻止。

在变频器中加载新的应用程序后，运行请求将被打开。

纠正措施：

 修复故障并重新启动。

 如果仍发生故障，请与您当地的经销商联系。

（启动保护）

可能原因：

变频器启动已被阻止。

在变频器中加载新的应用程序后，运行请求被打开。

纠正措施：

 如果可以安全地完成操作，则可以取消防止起动功能。

 删除运行请求。

（热敏电阻故障）

选件板的热敏电阻输入检测到电机温度过高。

可能原因：

电机过载。

热敏电阻电缆断裂。

纠正措施：

 检查电机冷却和负载。

 检查热敏电阻连接（如果未使用选件板的热敏电阻输入，则一定是发生了短路）。
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（ 温度）

逆变桥过热保护功能已检测到过高的短时过载电流。

可能原因：

负载过高。

尚未执行识别运行，这会导致电机在磁化力不足时启动。

纠正措施：

 检查负载。

 检查电机尺寸。

 执行识别运行。

（风扇冷却）

可能原因：

 当发出打开命令时，交流变频器的冷却风机没有打开。

纠正措施：

 请与您当地的经销商联系。

（设备更换）

已更换选件板或功率单元。

可能原因：

相同类型和额定值的新设备。

纠正措施：

 复位。设备准备就绪，可供使用。

（已添加设备）

已添加选件板。

纠正措施：

 复位。设备准备就绪，可供使用。将使用旧板的设置。

（已移除设备）

已移除选件板。

纠正措施：

 复位。设备不再可用。

（未知设备）

未知选件板或变频器。

未知设备

电源 的类型与电源 不同

纠正措施：

 请联系您附近的经销商。



起重机控制

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/

（ 温度）

逆变桥过热保护功能已检测到过高的短时过载电流。

 检查负载。

 检查电机尺寸。

 执行识别运行。

（制动电阻器温度过高）

：制动电阻器温度过高

内部制动电阻器的计算值已超过触发限值。如果未使用内部制动电阻器，则在系统菜单中将

制动斩波器参数设置为 （未连接）。

：制动电阻器电阻过高

：制动电阻器电阻过低

：未检测到制动电阻器

（编码器故障）

当变频器无法在闭环控制模式（使用编码器）下运行时，将报告编码器故障。请参阅子代码了解

有关故障原因的详细信息：

编码器 通道 缺失

编码器 通道 缺失

编码器 的两个通道缺失

编码器反转

编码器板缺失

串行通信故障

通道 通道 不匹配

解析器 电机极对不匹配

缺少起始角

正弦 余弦编码器反馈缺失

编码器角出现漂移故障

双速度监控故障

编码器角监控故障

编码器估计值缺失脉冲故障，从闭环控制切换到开环无传感器控制

使用增量型编码器时调制类型为 。

 将调制器类型设置为 （软件 ）。

由于识别电流过低，无法开始识别。

 增加识别电流。

起始角识别根本不起作用，因为电机中不存在基于磁饱和的凸极。

 使用绝对编码器。

在编码器电缆中拾取的噪声太多。

 检查变频器中的编码器电缆屏蔽和接地。
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（已更换设备）（默认参数）

可能原因：

已更换选件板或功率单元。

新设备的类型或额定值与以前的设备不同。

纠正措施：

 复位。

 如果已更改选件板请重新设置选件板参数。如果已更改电源单元，请重新设置转换

器参数。

（增加了设备）（默认参数）

可能原因：

 已添加不同类型的选件板。

纠正措施：

 复位。

 重新设置选件板参数。

（ 监控）

可能原因：

模拟输入处的电流低于 。

信号来源出现故障。

控制电缆损坏或松动。

纠正措施：

 检查电流回路。

（外部故障）

可能原因：

 数字输入故障。

纠正措施：

 清除外部设备上的故障状况。

（键盘通信）

可能原因：

控制键盘或 与交流变频器之间的连接断开。

纠正措施：

 检查键盘连接及可能的键盘电缆。

（现场总线通信）

可能原因：

 现场总线主机与现场总线板之间的数据连接断开。

纠正措施：

 检查安装。

 如果安装正确，请与最近的 经销商联系。
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（插槽故障）

可能原因：

 选件板或插槽出现故障。

纠正措施：

 检查选件板和插槽。
 请与最近的 经销商联系。

（温度传感器板 故障）

温度保护功能用于测量温度并在超过设置的限值时发出警告和 或故障。 应用程序

同时可支持两个温度传感器板。一个可用于电机绕组，另一个用于电机轴承。

已超过温度限制。

传感器未接线或未在工作。

短路。

可能原因：

 已超过为温度板参数设置的温度限制值。

纠正措施：

 找到温度上升的原因。
 检查传感器接线。

（识别）

识别运行已失败。

电流测量值偏移

识别电流水平

加速时间太长

未达到识别频率参考

磁化电流太低或太高

磁通曲线超出预期水平

，编码器零位置

最大频率限值太低

，找不到编码器零脉冲

识别超时

识别电流

可能原因：

 在电机旋转时执行识别运行时，电机轴上有负载。

 电动或发电机侧转矩 功率限制太低，无法实现稳定运行。

纠正措施：

 在准备好执行识别操作之前取消了运行命令。
 电机未连接到交流变频器。
 电机轴上有负载。
 在一些情况下，利用直流回路电压可能有用，比如，通过停止 提升。
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（机械制动）

当使用来自制动器的确认信号时，将会报告此故障。如果信号状态在比

（制动故障延迟）所定义的延迟更长的时间段内与控制信号相反，则将报告故障。

纠正措施：

 检查机械制动的状态和连接。

（系统总线通信）

主变频器将脉冲发送给所有从变频器。如果脉冲缺失，将报告系统总线通信故障。主变频器

还将收到从变频器（最多四个变频器）发回的脉冲，并在脉冲缺失时报告故障。

主从变频器之间的系统总线通信中断。

纠正措施：

 检查扩展板参数。

 检查光缆。

 检查选件板跳线。

（冷却）

液体冷却设备的保护。一个外部传感器连接到变频器（ ：冷却监控）来指示冷却液是否在循环。

如果变频器处于停止状态，则仅发出警告。在运行状态下，变频器将报告故障并执行惯性停车。

可能原因：

水冷式变频器的冷却循环出现故障。

纠正措施：

 检查外部系统上出现冷却故障的原因。

（速度误差）

速度误差监控功能将编码器频率与斜坡发电机输出进行比较。

该功能与 电机一起使用来检测电机是否同步或使用滑差补偿的编码器速度来禁用开环功能。

无论响应如何，都将禁用滑差补偿，只要检测到速度误差即需要重新激活（再次设置参数或关闭

变频器）。

可能原因：

电机速度与参考值不同。例如，电机速度受转矩限制值的限制。

电机不同步。

编码器电缆断开。

（禁止运行）

当从 中移除“启用运行”信号时，将发出“禁止运行”警告信号。
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（紧急停止（未实施））

可能原因：

 已从数字输入或现场总线发出命令来执行紧急停止。

纠正措施：

 紧急停止被复位后将接受新的运行命令。

（输入开关打开（未实施））

可能原因：

 变频器输入开关已打开。

纠正措施：

 检查变频器的主电源开关。

（温度传感器板 故障）

温度保护功能用于测量温度并在超过设置的限值时发出警告和 或故障。 应用程序

同时可支持两个温度传感器板。一个可用于电机绕组，另一个用于电机轴承。

已超过温度限制。

传感器未接线或未在工作。

短路。

可能原因：

 已超过为温度板参数设置的温度限制值。

纠正措施：

 找到温度上升的原因。
 检查传感器接线。

（从变频器故障）

当使用正常主从功能时，如果一个或多个从变频器因故障跳闸，则报告此故障代码。

（变频器同步从变频器）

在变频器同步模式下，主变频器已检测到一个或多个从变频器中存在故障。出现此故障时，主变

频器将向所有变频器发送命令以启动数据记录器。

（外部故障 ）

可能原因：

 数字输入故障。

纠正措施：

 清除外部设备上的故障状况。

（过载）

已超过用户定义的过载限制。请参阅“电机保护”一章中的功能说明。
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（制动滑移）

当制动应闭合时，变频器将会看到编码器发生移动。

可能原因：

制动在无变频器控制的情况下打开。

制动发生滑移，可保持负载。

（制动打开故障）

未在设定的反馈延迟时间内收到制动已闭合的反馈。

可能原因：

制动尚未闭合。
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