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 参数

本章内容
本章介绍固件的参数和信号。

专业术语和缩写
专业术语 定义

信号 变流器此类参数是测量或计算的结果，其中也包含状态信息。大多数信号都是只读信

号，但是有些（特别是计数器型的信号）可复位。

默认值（def.） 参数的默认值。

标定/16 位现场

总线标定值

16 位现场总线标定值：该标定值是当一个 16 位的值用于与外部系统通信传输时，控制盘

所示值与总线通讯中的数值之间的标定比例。

破折号（-）表示参数在 16 位格式中无法访问。

其它 数值来自另一参数。

选择“其它”将显示用户指定的信号源参数。

其它【位】 数值来自从另一参数的指定位。

选择“其它”将显示用户指定的信号源参数和位。

参数 调速器可修改参数变流器操作说明。

p.u. 每个单元

参数组概要
分组 目录

01 Actual values（实际值） 用于监测变流器的基本信号。

03 Input references（输入给定值） 输入给定值。

04 Warnings and faults（警告和故
障）

最近发生的警告和故障的信息。部分警告代码和故障代码的解释。

05 Diagnostics（诊断） 与变流器维护相关运行时间和测量值。

06 Control and status words（控制
字和状态字）

变流器的控制字、状态字和事件。

07 System info（系统信息） 变流器的硬件和固件信息。

10 Standard DI, RO（标准数字输
入和继电器输出）

数字输入和继电器输出的配置。

11 Standard DIO, FI, FO（标准数
字输入/输出、频率输入/输出）

数字输入/输出和频率输入/输出的配置。

12 Standard AI（标准模拟输入） 标准模拟输入的配置。

13 Standard AO（标准模拟输出） 标准模拟输出的配置。

14 I/O extension module 1（I/O扩展
模块 1）

I/O 扩展模块 1 的配置。

15 I/O extension module 2（I/O扩展
模块 1）

I/O 扩展模块 2 的配置。

16 I/O extension module 3（I/O扩展
模块 1）

I/O 扩展模块 3 的配置。

19 I/O Operation mode（I/O 运行模
式）

本地和外部控制以及运行模式的选择。

20 Start/Stop/Direction（启动/停止
/方向）

启动/停止/方向和运行/启动/点动信号源的选择。正/负给定值的选择。

制动和应答信号的选择。
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21 Start/Stop mode（启动/停止模
式）

启/停模式、急停模式和零速。

22 Speed reference selection（速度
给定选择）

速度给定选择和电动电位器设置。

23 Speed reference ramp（速度给定
斜坡）

速度给定斜坡设置（变流器的加减速程序）。

24 Speed reference conditioning（速
度给定条件）

速度偏差计算、速度偏差窗口控制的配置和速度偏差（Δn）阶跃。

25 Speed control（速度控制） 速度控制器设置。

26 Torque reference chain（转矩给
定链）

转矩给定链的设置。

27 Armature current control（电枢
电流控制）

电枢电流控制的设置。

28 EMF and field current control
（EMF 和励磁电流控制）

EMF和励磁电流控制的设置。

29 12-pulse/Hardparallel（12 脉/硬
并联）

12 脉和硬并联的设置。

30 Control limits（控制限幅值） 变流器运行限幅值。

31 Fault functions and fault levels
（故障功能和故障等级）

外部事件的配置。故障情况下变流器运行状态的选择。

32 Supervision（监控） 信号监控功能 1 … 3 的配置。可监控三个值 。只要超过定义的限幅值将

产生一个警告或故障。

33 Generic timer & counter（通用
计时器与计数器）

维护计时器/计数器的配置。

35 Motor thermal protection（电机
热保护）

电机热保护设置，例如温度测量配置和负载曲线定义。

36 Load analyzer（负载分析器） 峰值和振幅记录器的设置。

37 User load curve（用户负载曲
线）

用户负载曲线的设置。

40 Process PID（过程 PID） 过程 PID 控制器的参数值。

42 Shared motion (2nd motor)（共
享运动（第二台电机））

第二台电机的配置。

44 Mechanical brake control（机械
抱闸控制）

机械抱闸的配置。

45 Energy efficiency（能源效率） 节能计算器的设置。

46 Monitoring/Scaling settings（监
控/标定设置）

速度监控设置、信号滤波和通用标定设置。

47 Data storage（数据存储） 使用其他参数源和目标设置可以读写的数据存储参数。

49 Panel port communication（控制
盘端口通信）

变流器控制盘端口的通讯设置。

50 Fieldbus adapter (FBA)（现场总
线适配器）

现场总线通讯配置。

51 FBA A settings（现场总线适配
器 A 的设置）

现场总线适配器 A的配置。

52 FBA A data in（现场总线适配器
A 的数据输入）

通过现场总线适配器 A发送至主机（比如 PLC）的数据选择。

53 FBA A data out（现场总线适配 通过主机(比如 PLC)发送至现场总线适配器 A 的数据选择。
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器 A 的数据输出）

54 FBA B settings（现场总线适配
器 B 的设置）

相关描述，见参数 51 组 FBA A settings。

55 FBA B data in（现场总线适配器
B 的数据输入）

相关描述，见参数 52 组 FBA A data in。

56 FBA B data out（现场总线适配
器 B 的数据输出）

相关描述，见参数 53 组 FBA A data out。

58 Embedded fieldbus（嵌入式现场
总线）

嵌入式现场总线（EFB）配置。

60 DDCS Communication（DDCS
通信）

DDCS 通信配置。

61 D2D and DDCS transmit data
（D2D 和 DDCS 数据传输）

定义从变流器发送到 DDCS/D2D 链路的数据。

62 D2D and DDCS receive data
（D2D 和 DDCS 接收数据）

定义从 DDCS/D2D 链路发送到变流器的数据。

70 DCSLink Communication（DCS
链路通信）

定义 DCS链路通信。

74 … 89 Application specific groups
（应用分组）

应用程序分组。

90 Feedback selection（ 反 馈 选
择）

电机及负载反馈配置。

91 Encoder module settings（编码
器模块设置）

编码器模块的配置。

92 Encoder 1 configuration（编码
器 1 的配置）

编码器 1 的配置。

93 Encoder 2 configuration（编码
器 2 的配置）

编码器 2 的配置。

94 OnBoard speed feedback
configuration（内置速度反馈配
置）

内置模拟测速机和编码器的配置。

95 HW configuration（硬件配置） 硬件配置。

96 System（系统） 语言选择；访问级别；宏选择；参数保存和恢复；控制板重启；用户参

数设置；单位选择；数据记录器触发；参数校验和计算；用户锁。

99 Motor data（电机数据） 电机参数设置。
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参数列表

01 Actual values（实际值）
用于监测变流器的基本信号。

索引 名称

文字

范围 默认值 单位 比例/16 位现场

总线标定值

易失 运行中修

改

类型

01.01 Used motor speed filtered（滤波后电机速度）

测量或 EMF电机速度。

根据所使用的反馈显示测量或 EMF 计算的电机速度。参见 90.41 M1 feedback selection。由 46.11
Filter time motor speed 定义滤波时间常数。

-30000.00 … 30000.00 - Rpm 见 46.02 是 否 信号

01.02 EMF speed filtered（滤波 EMF 速度）

根据 EMF计算的电机速度。

显示根据 EMF 计算的电机速度，单位为 rpm。由 46.11 Filter time motor speed（滤波时间电机速

度）定义滤波时间常量。

-30000.00 … 30000.00 - rpm 见 46.02 是 否 信号

01.03 Tacho speed filtered（模拟测速机滤波速度）

模拟测速机测量实际转速。

以 rpm 为单位显示模拟测速机测量的电机速度。由 46.11 Filter time motor speed 定义滤波时间常

数。

-30000.00 … 30000.00 - rpm 见 46.02 是 否 信号

01.04 OnBoard encoder speed filtered（编码器滤波速度）

编码器测量速度。

以 rpm 为单位显示由编码器测量的电机速度。由 46.11 Filter time motor speed定义滤波时间常数。

-30000.00 … 30000.00 - rpm 见 46.02 是 否 信号

01.05 Encoder 1 speed filtered（编码器 1滤波速度）

编码器 1 的速度。

以 rpm 为单位显示由编码器 1 测量的电机速度。由 46.11 Filter time motor speed 定义滤波时间常

数。

-30000.00 … 30000.00 - rpm 见 46.02 是 否 信号

01.06 Encoder 2 speed filtered（编码器 2的滤波速度）

编码器 2 的速度。

以 rpm 为单位显示由编码器 2 测量的电机速度。由 46.11 Filter time motor speed 定义滤波时间常

数。

-30000.00 … 30000.00 - rpm 见 46.02 是 否 信号

01.07 Speed change rate（速度变化率）

速度变化率。

显示电机速度变化率。正值表示加速。负数值表示减速。请参见 31.31 Emergency ramp supervision
（急停斜坡监视）、31.32 Emergency ramp supervision delay（急停斜坡监视延时）, 31.33 Ramp stop
supervision（斜坡停车监视）和 31.34 Ramp stop supervision delay（斜坡停车监视延时）。

-15000 … 15000 - rpm/s 1 = 1 rpm/s 是 否 信号

01.10 Motor current in A（电机电流）

电机电流。



8

3ADW000474R0121 DCS880 固件手册  cn a

索引 名称

文字

范围 默认值 单位 比例/16 位现场

总线标定值

易失 运行中修

改

类型

以安培为单位的电机电流。

-32500 … 32500 - A 1 = 1 A 是 否 信号

01.17 Motor torque filtered（滤波后电机转矩）

滤波后电机转矩。

以 99.02 M1 nominal torque（M1 额定转矩）的百分比表示的电机滤波后转矩。由 46.13 Filter time
motor torque 定义滤波时间常数。用于 EMF控制器和 EMF前馈。

-325.00 … 325.00 - % 请参见 46.04 是 否 信号
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索引 名称

文字

范围 默认值 单位 比例/16 位现场

总线标定值

易失 运行中修

改

类型

1.20 Mains voltage in V（电源电压）

电源电压。

电源电压测量值。滤波时间 10 ms。
0.0 … 3250.0 - V 10 = 1 V 是 否 信号

01.21 Armature voltage in V（电枢电压）

电枢电压。

电枢电压测量值。滤波时间 10 ms。
同时该值受 95.34 DC voltage measurement adjust（直流电压测量调节）和 95.35 DC voltage
measurement offset（直流电压测量偏移）的影响。

-3250.0 … 3250.0 - V 10 = 1 V 是 否 信号

01.24 Output power in kW（输出功率）

输出功率。

输出功率测量值。由 96.02 Unit selection选择单位。由 46.14 Filter time power output定义滤波时间

常数。

-32500 … 32500 - kW 或 hp 1 = 1 kW或 hp 是 否 信号

01.25 Output power（输出功率）

输出功率。

以 99.03 M1nominal power 的百分比表示的输出功率测量值。

-325.00 … 325.00 - % 100 = 1 % 是 否 信号

01.26 Reactive power（无功功率）

无功功率。

以 99.03 M1nominal power 的百分比表示的无功功率测量值。

-325.00 … 325.00 - % 100 = 1 % 是 否 信号

01.29 M1 field current in A（电机 1励磁电流）

电机 1 的励磁电流

电机 1 的励磁电流。滤波时间 500 ms。
-3250.0 … 3250.0 - A 10 = 1 A 是 否 信号

01.30 M2 field current in A（电机 2励磁电流）

电机 2 的励磁电流

电机 2 的励磁电流。滤波时间 500 ms。
-3250.0 … 3250.0 - A 10 = 1 A 是 否 信号

01.40 Drive current（变流器电流）

变流器电流。

变流器电流测量值，以 07.35 Drive DC current scaling set（变流器直流电流标定设置）的百分比显

示。

-325.00 … 325.00 - % 100 = 1 % 是 否 信号

01.41 Reactive current（无功电流）

无功电机电流。

以 99.11 M1 nominal current的百分比表示的无功电机电流测量值。

-325.00 … 325.00 - % 100 = 1 % 是 否 信号



10

3ADW000474R0121 DCS880 固件手册  cn a

索引 名称

文字

范围 默认值 单位 比例/16 位现场

总线标定值

易失 运行中修

改

类型

01.50 Current ripple（纹波电流）

电枢纹波电流。

电枢纹波电流输出，以 99.11 M1 nominal current（M1 额定电流）的百分比显示。

-325.00 … 325.00 - % 100 = 1 % 是 否 信号

01.51 Current ripple filtered（滤波纹波电流）

滤波后电枢电流纹波。

以 99.11 M1 nominal current的百分比显示滤波后电枢电流纹波输出。滤波时间 200 ms。
-325.00 … 325.00 - % 100 = 1 % 是 否 信号

03 Input references（输入给定值）
从自各种信号源的给定值。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 比例/16 位现

场总线标定值

易失 运行中修

改

类型

03.01 Panel reference 1（控制盘给定值 1）
控制盘给定值 1。
显示控制盘或 PC工具的给定值。

-100000.00 … 100000.00 - - 1 = 10 是 否 信号

03.05 FBA A reference 1（现场总线适配器 A 的给定值 1）
总线适配器 A的给定值 1。
显示现场总线适配器 A 的给定值 1。
-100000.00 … 100000.00 - - 见 50.04 是 否 信号

03.06 FBA A reference 2（现场总线适配器 A 的给定值 2）
总线适配器 A 给定值 2。
显示现场总线适配器 A 的给定值 2。
-100000.00 … 100000.00 - - 见 50.05 是 否 信号

03.07 FBA B reference 1（现场总线适配器 B 的给定值 1）
现场总线适配器 B的给定值 1。
显示现场总线适配器 B的给定值 1。
-100000.00 … 100000.00 - - 见 50.34 是 否 信号

03.08 FBA B reference 2（现场总线适配器 B 的给定值 2）
现场总线适配器 B给定值 2。
显示现场总线适配器 B的给定值 2。
-100000.00 … 100000.00 - - 见 50.35 是 否 信号

03.09 EFB reference 1（嵌入式现场总线的给定值 1）
嵌入式现场总线的给定值 1。
显示标定后的嵌入式现场总线接口的给定值 1。标定由 58.26 EFB ref1 type（嵌入式现场总线给定

值 1 类型）定义。

-30000.00 … 30000.00 - rpm 见 58.26 是 否 信号



11

3ADW000474R0121 DCS880 固件手册 cn a

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 比例/16 位现

场总线标定值

易失 运行中修

改

类型

03.10 EFB reference 2（嵌入式现场总线的给定值 2）
嵌入式现场总线的给定值 2。
显示标定后的嵌入式现场总线接口的给定值 2。标定由 58.27 EFB ref2 type（嵌入式现场总线给定

值 1 类型）定义。

-30000.00 … 30000.00 - rpm 见 58.27 是 否 信号

04 Warnings and faults（警告和故障）
最近发生的警告和故障的信息。警告代码和故障代码的解释。请参见故障跟踪一章。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 比例/16 位现

场总线标定值

易失 运行中修

改

类型

04.01 Tripping fault（触发故障）

第 1 个当前故障。

第 1 个当前故障（电流触发的故障）代码。

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

04.02 Active fault 2（当前故障 2）
第 2 个当前故障。

第 2 个当前故障代码。

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号
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04.03 Active fault 3（当前故障 3）
第 3 个当前故障。

第 3 个当前故障代码。

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

04.04 Active fault 4（当前故障 4）
第 4 个当前故障。

第 4 个当前故障代码。

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

04.05 Active fault 5（当前故障 5）
第 5 个当前故障。

第 5 个当前故障代码。

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

04.06 Active warning 1（当前警告 1）
第 1 个当前警告。

第 1 个当前警告代码。

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

04.07 Active warning 2（当前警告 2）
第 2 个当前警告。

第 2 个当前警告代码。

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

04.08 Active warning 3（当前警告 3）
第 3 个当前警告。

第 3 个当前警告代码。

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

04.09 Active warning 4（当前警告 4）
第 4 个当前警告。

第 4 个当前警告代码。

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

04.10 Active warning 5（当前警告 5）
第 5 个当前警告。

第 5 个当前警告代码。

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

04.11 Latest fault（最近第一次故障）

第 1 个已存储故障。

第 1 个存储的（非当前）故障代码。

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

04.12 2nd latest fault（最近第二次故障）

第 2 个已存储故障。

第二个存储的（非当前）故障代码。

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号



13

3ADW000474R0121 DCS880 固件手册 cn a

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 比例/16 位现

场总线标定值

易失 运行中修

改

类型

04.13 3rd latest fault（最近第三次故障）

第 3 个已存储故障。

第三个存储的（非当前）故障代码。

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

04.14 4th latest fault（最近第四次故障）

第 4 个已存储故障。

第四个存储的（非当前）故障代码。

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号
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04.15 5th latest fault（最近第五次故障）

第 5 个已存储故障。

第五个存储的（非当前）故障代码。

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

04.16 Latest warning（最近第一次报警）

第 1 个已存储警告。

第一个存储的（非当前）警告代码。

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

04.17 2nd latest warning（最近第二次报警）

第 2 个已存储警告。

第二个存储的（非当前）警告代码。

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

04.18 3rd latest warning（最近第三次报警）

第 3 个已存储警告。

第三个存储的（非当前）警告代码。

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

04.19 4th latest warning（最近第四次报警）

第 4 个已存储警告。

第四个存储的（非当前）警告代码。

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

04.20 5th latest warning（最近第五次报警）

第 5 个已存储警告。

第五个存储（非当前）警告代码。

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

04.21 Fault word 1（故障字 1）
DCS800 兼容的故障字 1。
该字的位与 DCS800 中的 FaultWord1 (9.01)对应。每个位可表示下列 DCS880事件。

位的分配：

位 DCS800 故障名称 此位所指示的 DCS880 事件

0 F501 AuxUnderVolt F501 辅助电压欠压

1 F502 ArmOverCur 2310 电枢过流

2 F503 ArmOverVolt F503 电枢过压

3 F504 ConvOverTemp 4310 变流器过温

4 F505 ResCurDetect 2330
5 F506 M1OverTemp 4981 电机 1 过温

6 F507 M1OverLoad 4981 电机 1 过载

7 F508 I/OBoardLoss 7082 I/O 扩展模块通信故障

8 F509 M2OverTemp 4982 电机 2 过温

9 F510 M2OverLoad 4982 电机 2 过载

10 F511 ConvFanCur -
11 F512 MainsLowVolt 3280 主电源欠压
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12 F513 MainsOvrVolt F513 主电源过压

13 F514 MainsNotSync F514 主电源同步故障

14 F515 M1FexOverCur F515 电机 1 励磁过流

15 F516 M1FexCom F516 电机 1 磁场通信故障

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号
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04.22 Fault word 2（故障字 2）
DCS800 兼容的故障字 2。
该字的位与 DCS800 中的 FaultWord2 (9.02)对应。每个位可表示下列 DCS880事件。

位的分配：

位 DCS800 故障名称 此位所指示的 DCS880 事件

0 F517 ArmCurRipple F517 电枢电流纹波故障

1 F518 M2FexOverCur F518 电机 2 励磁过流

2 F519 M2FexCom F519 电机 2 磁场通信故障

3 保留 -
4 F521 FieldAck F521 磁场应答故障

5 F522 SpeedFb 7301 电机速度反馈故障

73A1 负载速度反馈故障

6 F523 ExtFanAck 71B1 电机风机应答故障

7 F524 MainContAck F524 主接触器应答故障

8 F525 TypeCode 50FE 类型编码故障

9 F526 ExternalDI 9081 外部故障 1 … 9085 外部故障 5
10 F527 ConvFanAck 5080 变流器风机应答故障

11 F528 FieldBusCom 6681 内置现场总线通信故障

7510 现场总线适配器 A 通信故障

7520 现场总线适配器 B通信故障

12 F529 M1FexNotOK F529 电机 1 磁场故障

13 F530 M2FexNotOK F530 电机 2 磁场故障

14 F531 MotorStalled 7121 电机堵转

15 F532 MotOverSpeed 7310 超速

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

04.23 Fault word 3（故障字 3）
DCS800 兼容的故障字 3。
该字的位与 DCS800 中的 FaultWord3 (9.03)对应。每个位可表示下列 DCS880事件。

位的分配：

位 DCS800 故障名称 此位所指示的 DCS880 事件

0 F533 12PRevTime F533 12 脉换向超时

1 F534 12PCurDiff F534 12 脉电流偏差故障

2 F535 12PulseCom F535 12 脉通信丢失

3 F536 12PSlaveFail F536 12 脉从机故障

4 F537 M1FexRdyLost F537 电机 1 磁场准备信号丢失

5 F538 M2FexRdyLost F538 电机 2 磁场准备信号丢失

6 F539 FastCurRise F539 电流上升过快

7 F540 COM8Faulty -
8 F541 M1FexLowCur F541 电机 1 磁场欠电流

9 F542 M2FexLowCur F542 电机 2 磁场欠电流

10 F543 COM8Com 7581 DDCS 通信丢失
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7582 主/从设通信丢失

11 F544 P2PandMFCom F544 P2P 和 M/F通信丢失

12 F545 ApplLoadFail 64A3 应用程序加载失败

13 F546 LocalCmdLoss 7081 控制盘/PC 工具通信丢失

14 F547 HwFailure F547 变流器硬件故障

15 F548 FwFailure 6000 内部固件错误

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

04.24 Fault word 4（故障字 4）
DCS800 兼容的故障字 4。
该字的位与 DCS800 中的 FaultWord4 (9.04)对应。每个位可表示下列 DCS880事件。

位的分配：

位 DCS800 故障名称 此位所指示的 DCS880 事件

0 F549 ParComp
1 F550 ParMemRead 64B2 用户设置故障

2 F551 AIRange 80A0 AI 超限

3 F552 MechBrake 71A2 机械抱闸未关闭

71A3 机械制动未打开

71A5 机械抱闸打开禁止

4 F553 TachPolarity 7381 速度反馈设备错误

5 F554 TachoRange 7381 速度反馈设备错误

6 保留 -
7 F556 TorqProving F556 转矩验证丢失

8 F557 ReversalTime F557 换向超时

9 保留 -
10 保留 -
11 F601 APFault1 -
12 F602 APFault2 -
13 F603 APFault3 -
14 F604 APFault4 -
15 F605 APFault5 -

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

04.25 User fault word（用户故障字）

DCS800 兼容的用户故障字。

该字的位与 DCS800 中的 FaultWord5 (9.05)对应。每个位可表示下列 DCS880事件。

位的分配：

位 DCS800 故障名称 此位所指示的 DCS880 事件

0 F610 UserFault1 -
1 F611 UserFault2 -
2 F612 UserFault3 -
3 F613 UserFault4 -
4 F614 UserFault5 -
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5 F615 UserFault6 -
6 F616 UserFault7 -
7 F617 UserFault8 -
8 F618 UserFault9 -
9 F619 UserFault10 -
10 F620 UserFault11 -
11 F621 UserFault12 -
12 F622 UserFault13 -
13 F623 UserFault14 -
14 F624 UserFault15 -
15 F625 UserFault16 -

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

04.26 M1 field exciter fault word（电机 1 磁场故障字）

DCS800 兼容的电机 1 磁场故障字。

DCS880 故障字的位与 DCS800 故障字 M1FexFaultWord (9.18) 相同。

位的分配：

位 DCS880/DCS800 故障名称

0 DCS通讯

1 电源电压同步

2 过流

3 电源电压快速上升

4 交流供电电压 < 30 VAC

5 交流供电电压 > 650 VAC

6 保留

7 保留

8 散热器温度

9 闪存参数读取故障

10 兼容性

11 辅助电压

12 保留

13 通用硬件

14 通用固件

15 保留

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

04.27 M2 field exciter fault word（电机 2 磁场故障字）

DCS800 兼容的电机 2 磁场故障字。

DCS880 故障字的位与 DCS800 故障字 M2FexFaultWord (9.20) 相同。

位的分配：

位 DCS880/DCS800 故障名称

0 DCS通信

1 电源电压同步
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2 过流

3 电源电压快速上升

4 交流供电电压 < 30 VAC

5 交流供电电压 > 650 VAC

6 保留

7 保留

8 散热器温度

9 闪存参数读取故障

10 兼容性

11 辅助电压

12 保留

13 通用硬件

14 通用固件

15 保留

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

04.31 Warning word 1（警告字 1）
DCS800 兼容的警告字 1。
该字的位与 DCS800 中的 AlarmWord1（9.06）对应。每个位可表示下列 DCS880 事件。

位的分配：

位 DCS800警告名称 此位所指示的 DCS880 事件

0 A101 Off2ViaDI AFE1 OFF2 停车（紧急关闭）

1 A102 Off3ViaDI AFE2 OFF3 停车（急停）

2 A103 DC BreakAck A103 直流断路器应答丢失

3 A104 ConvOverTemp A4B0 变流器过温

A581 变流器风机应答丢失

4 A105 DynBrakeAck A105 动态抱闸应答丢失

5 A106 M1OverTemp A491电机 1 过温

6 A107 M1OverLoad A491电机 1 过载

7 保留 -
8 A109 M2OverTemp A492 电机 2 过温

9 A110 M2OverLoad A492 电机 2 过载

10 A111 MainsLowVolt A111 主电源欠压

11 A112 P2PandMFCom A112 P2P 和 M/F通信丢失

12 A113 COM8Com A7CA DDCS 通信丢失

A7CB 主/从通信丢失

13 A114 ArmCurDev A114 电枢电流偏差警告

14 A115 TachoRange A7E1 速度反馈设备错误

15 A116 BrakeLongFalling A116 机械制动警告

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

04.32 Warning word 2（警告字 2）
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DCS800 兼容的警告字 2。
该字的位与 DCS800 中的 AlarmWord2（9.07）对应。每个位可表示下列 DCS880 事件。

位的分配：

位 DCS800警告名称 此位所指示的 DCS880 事件

0 A117 ArmCurRipple A117 电枢电流纹波警告

1 A118 FoundNewAppl A118 发现新程序

2 A119 ApplDiff A118 发现新程序

3 A120 OverVoltProt A120 过压保护工作

4 A121 AutotuneFail AF90 自整定失败

5 A122 MechBrake A7A1 机械抱闸未关闭

A7A2 机械抱闸未打开

A7A5 机械抱闸禁止

6 A123 FaultSuppres -
7 A124 SpeedScale A7E1 速度反馈设备错误

8 A125 SpeedFb A7B0 无速度反馈

A7B1 无速度反馈

9 A126 ExternalDI A981 外部警告 1 … 外部警告 5 A985
10 A127 AIRange A8A0 AI超限警告

11 A128 FieldBusCom A7C1 现场总线适配器 A 通信丢失

A7C2 现场总线适配器 B通信丢失

A7CE 内置现场总线通信丢失

12 A129 ParRestored -
13 A130 LocalCmdLoss A7EE 控制盘/PC 工具通信丢失

14 A131 ParAdded -
15 A132 ParConflict A132 参数设置冲突

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

04.33 Warning word 3（警告字 3）
DCS800 兼容的警告字 3。
该字的位与 DCS800 中的 AlarmWord3（9.08）对应。每个位可表示下列 DCS880 事件。

位的分配：

位 DCS800警告名称 此位所指示的 DCS880 事件

0 A133 RetainInv -
1 A134 ParComp -
2 A135 ParUpDwnLoad -
3 A136 NoAPTaskTime -
4 A137 SpeedNotZero A137 速度非零

5 A138 Off2FieldBus AFE1 OFF2 停车（紧急关闭）

6 A139 Off3FieldBus AFE2 OFF3 停车（急停）

7 A140 IllgFieldBus A6D1 现场总线适配器 A 参数冲突，

A6D2 现场总线适配器 B 参数冲突

8 A141 COM8FwVer -
9 A142 MemCardMiss FB11 存储器丢失
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10 A143 MemCardFail FB12 存储器不兼容，

FB13 存储器、固件不兼容，

FB14 存储器、固件加载失败

11 A301 APWarning1 -
12 A302 APWarning2 -
13 A303 APWarning3 -
14 A304 APWarning4 -
15 A305 APWarning5 -

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

04.34 Warning word 4（警告字 4）
警告字 4。
DCS880 警告字。每个位可表示下列的某种警告。

位的分配：

位 DCS800警告名称 此位所指示的 DCS880 事件

0 保留

1 保留

2 保留

3 保留

4 保留

5 保留

6 保留

7 保留

8 保留

9 保留

10 保留

11 保留

12 保留

13 保留

14 保留

15 保留

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

04.35 User warning word（用户警告字）

DCS800 兼容的用户警告字。

该字的位与 DCS800 中的 UserAlarmWord (9.09)对应。每个位可表示下列 DCS880 事件。

位的分配：

位 DCS800 故障名称 此位所指示的 DCS880 事件

0 F310 UserWarning1 -
1 F311 UserWarning1 -
2 F312 UserWarning2 -
3 F313 UserWarning3 -
4 F314 UserWarning4 -
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5 F315 UserWarning5 -
6 F316 UserWarning6 -
7 F317 UserWarning7 -
8 F318 UserWarning8 -
9 F319 UserWarning9 -
10 F320 UserWarning10 -
11 F321 UserWarning11 -
12 F322 UserWarning12 -
13 F323 UserWarning13 -
14 F324 UserWarning14 -
15 F325 UserWarning16 -

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

04.36 M1 field exciter warning word（电机 1磁场警告字）

DCS800 兼容的电机 1 磁场警告字。

DCS880 警告字和 DCS800 警告字 M1FexAlarmWord (9.17)的位分配相同。

位的分配：

位 DCS880/DCS800 警告名称

0 缺相

1 散热器温度

2 保留

3 保留

4 保留

5 自定义参数

6 参数上传或下载失败

7 兼容性

8 参数恢复

9 保留

10 保留

11 保留

12 保留

13 保留

14 保留

15 保留

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

04.37 M2 field exciter warning word（电机 2磁场警告字）

DCS800 兼容的电机 2 磁场警告字。

DCS880 警告字与 DCS800 警告字 M2FexAlarmWord (9.19) 的位分配相同。

位的分配：

位 DCS880/DCS800 警告名称

0 缺相

1 散热器温度
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2 保留

3 保留

4 保留

5 自定义参数

6 参数上传或下载失败

7 兼容性

8 参数恢复

9 保留

10 保留

11 保留

12 保留

13 保留

14 保留

15 保留

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

05 Diagnostics（诊断）
运行时间和测量值。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/16 位现场

总线标定值

易失 运行中修

改

类型

05.01 通电时间

通电时间。

变流器通电时间计时器。

0 … 65535 - d 1 = 1 d 是 否 信号

05.02 Run-time counter（运行时间计时器）

电机运行时间计时器。

变流器运行时间。请参见 06.15.b02 Main Status Word（主状态字）。

0 … 65535 - d 1 = 1 d 是 否 信号

05.04 Fan on-time counter（风机运行时间计时器）

变流器冷却风机运行时间。

显示变流器冷却风机的运行时间。

按下控制盘上的复位键 3 秒以上可复位。

0 … 65535 - d 1 = 1 d 是 否 信号
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05.10 Control board temperature（控制板温度）

控制板温度。

控制板测量温度。单位通过参数 96.02 Unit selection（单位选择）进行选择。

-80 … 1000 - °C 或 °F 1 = 1°C 或°F 是 否 信号

05.11 Bridge temperature（变流器温度）

变流器温度。

变流器测量温度。单位通过参数 96.02 Unit selection（单位选择）进行选择。

-80 … 1000 - °C 或 °F 1 = 1°C 或°F 是 否 信号

05.22 Diagnostic（诊断）

注意：通过复位把 05.22 Diagnostic 设置为零。

显示诊断信息：

0 无信息

晶闸管诊断

90 V1（V11）短路。

91 V2（V12）短路。

92 V3（V13）短路。

93 V4（V14）短路。

94 V5（V15）短路。

95 V6（V16）短路。

96 晶闸管诊断试验失败。

97 V15 或 V22 短路。

98 V16 或 V23 短路。

99 V11或 V24 短路。

100 V12 或 V25 短路。

101 V13 或 V26 短路。

102 V14 或 V21 短路。

103 电机接地。

104 电枢绕组未连接。

1000 触发脉冲通道可能被混淆。

1xdd V1 或 V11未导通。

2xdd V2 或 V12 未导通。

3xdd V3 或 V13 未导通。

4xdd V4 或 V14 未导通。

5xdd V5 或 V15 未导通。

6xdd V6 或 V16 未导通。

例如 - x = 0：桥 1 中仅有一个晶闸管未导通（比如，320dd 表示 V2或 V12 未导通）。

- x = 1 … 6: 此外，桥 1 中的第二个晶闸管未导通（比如，325dd 表示 V2 和 V5，以及 V12
和 V15 未导通）。

- dd = 不相关：这些数字不包含关于第一条电桥中的晶闸管的任何信息。

因此，36030 表示电桥 1 中的 V16 和电桥 2 中的 V23未导通。

dd1y V21 未导通。

dd2y V22 未导通。
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dd3y V23 未导通。

dd4y V24 未导通。

dd5y V25 未导通。

dd6y V26 未导通。

例如 - y = 0：只有电桥 2 中的单个晶闸管未导通（比如，3dd20 表示 V22 未导通）。

- y = 1 … 6：此外，电桥 2 中的第二个晶闸管未导通（比如，3dd25 表示 V22 和 V25 未导

通）。

- dd = 不相关：这些数字不包含关于第二个电桥的晶闸管的任何信息。

因此，36030 表示电桥 1 中的 V16 和电桥 2 中的 V23未导通。

0 … 65535 - - 1 = 1 是 否 信号

05.41 Main fan service counter（主风机运行时间计时器）

主冷却风机运行时间。

主散热风机的使用时间显示为其估算寿命的百分比。此估算基于风机的工作状态、运行条件和其他运

行参数。在计数器达到 100%时，产生 A8C0 警告。

按下控制盘上的复位键 3 秒以上可复位。

0 … 150 - % 1 = 1 % 是 否 信号

05.42 Auxiliary fan service counter（辅助风机运行时间计时器）

辅助冷却风机使用时间。

辅助散热风机的使用时间显示为其估算寿命的百分比。此估算基于风机的工作状态、运行条件和其他

运行参数。在计数器达到 100%时，生成 A8C0 警告。

按下控制盘上的复位键 3 秒以上可复位。

0 … 150 - % 1 = 1 % 是 否 信号

06 Control and status words（控制字和状态字）
变流器的控制、状态和事件字。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/16 位

现 场 总 线

标定值

易失 运行中修

改

类型

变流器逻辑图：
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06.01 主控制字

主控制字。

显示变流器的主控制字。该参数显示所选定信号源的控制信号（如数字输入、现场总线接口和应

用程序）的控制信号。请参见 06.08 Main control word source（主控制字信号源）。

注意：

请勿写该参数。

位的分配：

位 名称 值 注释

0 Off1 control
（Off1 控

制）

1 进入 Ready run 状态。

在 20.33 Mains contactor control mode = On时：

接触器闭合，磁场和散热风机启动。

在 20.33 Mains contactor control mode = On and run 时：

06.15 Main Status Word中的 Ready run 被强制置 1。
0 进入分闸状态，除非其它联锁（Off2，Off3）被启用。

根据 21.02 Off1 mode 设定方式停车。

1 Off2 control
（Off2 控

制）

1 正常运行（无 Off2 信号）。

0 进入 OFF2 状态（急停/断电/电流快速关闭）。

自由停机。触发脉冲立即被设置为 150°，以降低电枢电流。在

电枢电流为零时，触发脉冲被封锁，接触器分闸，磁场和散热风

机停止。

Off2 control 的优先级高于 Off3 control 和 Off1 control。
2 Off3 control

（Off3 控

制）

1 正常运行（无 Off3 信号）。

0 进入 OFF3 状态（急停）。

根据 21.03 Emergency stop mode设定的方式停车。

Off3 control 的优先级高于 Off1 control。
3 Run（ 运

行）

1 运行命令。

触发脉冲被释放。变流器在速度给定值下运行。

0 进入停车状态。

根据 21.04 Stop mode设定方式停车。

4 Ramp out
zero（斜坡

输出为零）

1 正常运行。速度斜坡输出被使能。

0 速度斜坡输出强制置零。变流器将立即减速至零。

5 Ramp halt
（ 斜 坡 暂

停）

1 正常运行。速度斜坡输出被使能。

0 暂停（冻结）速度斜坡输出。

6 Ramp in
zero（斜坡

输入为零）

1 正常运行。速度斜坡输入被启用。

0 速度斜坡输入强制置零。

7 Reset（ 复

位）

0 → 1 使用上升沿确认故障复位。

8 Inching 1
（点动 1）

1 由 22.42 Jogging 1 reference 定义恒速，只有在 20.01 Command
location = Main control word时启用。设置 Ramp out zero = Ramp
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hold = Ramp in zero = 0，然后发出 On命令和 Run 命令。

如果 Inching 1 和 2 均启用，则以最先激活优先。

9 Inching 2
（点动 2）

1 由 22.43 Jogging 2 reference 定义恒速，只有在 20.01 Command
location = Main control word时启用。设置 Ramp out zero = Ramp
hold = Ramp in zero = 0，然后发出 On命令和 Run 命令。

如果 Inching 1 和 2 均启用，则以最先激活优先。

10 Remote
command
（ 远 程 命

令）

1 Enable command（使能命令）：

使能上位控制（上位控制需把该位设置为 1）。
0 Disable command（禁用命令）：

主控制字和给定值没有连接到变流器。主控制位 12 … 15 的第

0 ... 2 位不受影响。

11 保留

12 Main
control 12
（ 主 控 制

12）

1 作为二进制信号源参数用于自定义编程、应用程序或上位控制。
0

13 Main
control 13
（ 主 控 制

13）

1
0

14 Main
control 14
（ 主 控 制

14）

1
0

15 Main
control 15
（ 主 控 制

15）

1
0

可使用第 12 ... 15 位来承载额外的控制数据。比如，用作二进制参数的信号源（请参见：其它

[位]，信号源选择）。

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

06.02 Application control word（应用程序控制字）

应用程序控制字。

接收来自应用程序的变流器控制字。

0000h … FFFFh 0000h - 1 = 1 是 是 参数

06.03 FBA A transparent control word（现场总线适配器 A的原始控制字）

当选择通讯配置文件后，显示通过现场总线适配器 A 从 PLC 接收到的未转换控制字。请参见参数

组 51 FBA A settings（现场总线适配器 A的设置）。

00000000h ... FFFFFFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

06.04 FBA B transparent control word（现场总线适配器 B的原始控制字）

当选择通讯配置文件后，显示通过现场总线适配器 B 从 PLC 接收到的未转换控制字。请参见参数
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组 54 FBA B settings（现场总线适配器 B的设置）。

00000000h ... FFFFFFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

06.05 EFB transparent control word（嵌入式现场总线的原始控制字）

当 58.25 Control profile配置了通讯文件后，显示通过嵌入式现场总线接口从 PLC 接收的未转换控

制字。

00000000h ... FFFFFFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

06.06 Follower control word（从机控制字）

发送到从机控制字（仅主机）。

通过 D2D 发送到所有从机的控制字，从机通过 06.07 Follower control word received 接收控制字。

位的分配：

位 名称 值 备注

0 Off1 control
（Off1 控制）

1 Ready run 状态，主机无故障。

在 20.33 Mains contactor control mode = On时：

接触器闭合，磁场和散热风机启动。

在 20.33 Mains contactor control mode = On and run 时：

06.15 Main Status Word中的 Ready run 标志被强制置 1。
0 没有其他联锁（Off2，Off3）被启用，OFF1 或主机出现故

障将使从机按 21.02 Off1 mode 设置的方式停车。

1 Off2 control
（Off2 控制）

1 正常运行（Off2 inactive）。
0 进入 OFF2 状态（急停/断电/电流快速关闭）。

自由停机。触发脉冲立即被设置为 150°，以降低电枢电

流。在电枢电流为零时，触发脉冲被封锁，接触器分闸，磁

场和散热风机停止。

Off2 control的优先级高于 Off3 control 和 Off1 control 。
2 Off3 control

（Off3 控制）
1 正常运行（Off3 inactive）。
0 进入 OFF3 状态（急停）。

根据 21.03 Emergency stop mode 设定的方式停车。

Off3 control的优先级高于 Off1 control。
3 Run and no fault

in master（运行

且主机无故障）

1 运行命令。

触发脉冲被释放。变流器根据速度给定值运行。

0 对 Ready run 状态，发出 Stop 命令且主机中没有当前故障。

通过 21.03 发出的 21.04 Stop mode 停止。

4 Ramp out zero
（斜坡输出为

零）

1 正常运行。速度斜坡输出被使能。

0 速度斜坡输出强制置零。变流器将立即减速至零。

5 Ramp halt（ 斜

坡暂停）

1 正常运行。速度斜坡输出被使能。

0 暂停（冻结）速度斜坡输出。

6 Ramp in zero
（斜坡输入为

零）

1 正常运行。速度斜坡输入被使能。

0 速度斜坡输入强制置零。

7 Reset（复位） 0 → 1 使用上升沿故障复位。
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8 Inching1（ 点 动

1）
1 由 22.42 Jogging 1 reference 定义恒速，只有在 20.01

Command location = Main control word 时启用。设置 Ramp
out zero = Ramp hold = Ramp in zero = 0，然后发出 On命令

和 Run命令。

如果 Inching 1 和 2 均启用，则以最先激活优先。

9 Inching2（ 点 动

2）
1 由 22.43 Jogging 2 reference 定义的恒速，只有在 20.01

Command location = Main control word 时启用。设置 Ramp
out zero = Ramp hold = Ramp in zero = 0，然后发出 On命令

和 Run命令。

如果 Inching 1 和 2 均启用，则以最先激活优先。

10 Remote
command（远程

命令）

1 Enable command（使能命令）：

使能上位控制（上位控制已经把该位设置为 1）。
0 Disable command（禁用命令）：

主控制字和给定值没有连接到变流器。从机控制位 12 … 15
的第 0 ... 2 位不受影响。

11 保留

12 Master
warning/fault
（主机警告/故
障）

1 参见 06.45 Follower CW 0 位。

主机中有当前警告/故障。

0 主机中无当前警告/故障。

13 Follower control
13（ 从机 控 制

13）

1 参见 06.46 Follower CW 1 位。
0

14 Follower control
14（ 从机 控 制

14）

1 参见 06.47 Follower CW 0 位。
0

15 Follower control
15（ 从机 控 制

15）

1 参见 06.48 Follower CW 0 位。
0

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

06.07 Follower control word received（从机收到的控制字）

从机收到来自主机的控制字（仅从机）。

显示从机通过 D2D 收到的来自主机的控制字。

关于位的分配，参见 06.06 Follower control word。
0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

06.08 Main control word source（主控制字信号源）

选择 06.01 Main control word的信号源。

其它，信号源选择。

0：无；未启用。所有位强制设置为零。

1：FBA A（现场总线适配器 A）； 06.03 FBA A transparent control word。
2：FBA B（现场总线适配器 B）； 06.04 FBA B transparent control word。
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3：EFB（嵌入式现场总线）； 06.05 EFB transparent control word。
4：Application（应用程序）； 06.02 Application control word。
5：Follower（从机）； 06.07 Follower control word received （仅从机）。

6：User 1（用户 1）； 06.100 User control word 1。
7：User 2（用户 2）； 06.101 User control word 2。
0 … 7 无 - 1 = 1 否 是 参数

06.09 Used main control word（使用的主控制字）

使用的主控制字。

显示内部变流器逻辑使用的主控制字。选择取决于变流器的本地/远程控制设置，20.01 Command
location和 20.15 Hand/Auto source。

关于位的分配，参见 06.01 Main control word。第 11 … 15 位被保留。

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

06.10 Auxiliary control word 1（辅助控制字 1）
辅助控制字 1。
自定义程序、应用程序或上位控制能写到辅助控制字 1。
位的分配：

位 名称 值 备注

0 Direct speed
reference（直接

速度给定值）

1 速度斜坡输出被覆盖，并强制为 23.32 Direct speed
reference输出。

0 速度斜坡被启用。

1 Drive direction 1 变流器反向（见注 1），改变 24.02 Used speed feedback
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（变流器方向） 和 27.01 Current reference 的方向。

0 变流器正向（见注 1）。
2 Limit used speed

reference（速度

给定值限幅）

1 24.01 Used speed reference不受限幅。

0 24.01 Used speed reference受 30.11 M1 minimum speed、
30.12 M1 maximum speed 或 42.21 M2 minimum speed、
42.22 M2 maximum speed的限幅。

3 保留

4 Bypass speed
ramp（旁路速度

斜坡）

1 旁路速度斜坡（速度斜坡输出被强制为速度斜坡输入

的值）。

5 保留

6 Halt speed
controller（暂停

速度控制器）

1 暂停（冻结）速度控制器积分时间。

7 Reset speed
controller（复位

速度控制器）

1 使速度控制器积分时间复位。

8 Limit speed
controller（速度

控制器限幅）

1 不返回计算速度控制器的转矩限幅。速度控制器输出

可按照 30.13 Speed control min torque 或 30.14 Speed
control max torque 的设置运行。

它一般用于卷曲。

0 返回计算速度控制器的转矩限幅。速度控制器积分时

间受转矩或电流限幅。参见 30.02 Torque limit status。
9 保留

10 Force max firing
angle（ 强 制 最

大触发角）

1 强制单个触发角以抑制直流电流，并设置触发角到

30.45 Maximum firing angle。
0 正常触发角。

11 保留

12 Aux. control 12
（ 辅 助 控 制

12）

1 作为二进制信号源参数用于自定义编程、应用程序或

上位控制。0

13 Aux. control 13
（ 辅 助 控 制

13）

1
0

14 Aux. control 14
（ 辅 助 控 制

14）

1
0

15 Aux. control 15
（ 辅 助 控 制

15）

1
0

注 1: 只有在变流器处于 Ready run状态时，变流器的方向才能被改变。不能改变运行中的变流器的

速度方向（Ready for reference状态）。
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注 2：可使用第 12 ... 15 位来承载额外的控制数据。比如，用作二进制参数的信号源（请参见：其

它[位]，信号源选择）。

0000h … FFFFh 0000h - 1 = 1 是 是 参数

06.11 Auxiliary control word 2（辅助控制字 2）
辅助控制字 2。
自定义程序、应用程序或上位控制能写到辅助控制字 2。
位的分配：

位 名称 值 备注

0 Dynamic braking on
（动态抱闸开）

1 不考虑 19.20 Follower force ramp stop、21.02 Off1
mode、21.03 Emergency stop mode或 21.04 Stop mode
的设置，强制动态抱闸。

1 保留

2 Synchronizing
command（同步命

令）

1 定位：

上位控制通过内置的编码器、编码器 1 或编码器 2 执

行同步命令。参见 90.86 Pos counter init cmd source
(trigger)和 90.51 Load feedback selection。

3 保留

4 Torque proving OK
（转矩验证通过）

1 选择的电机转矩验证通过。该位可以由自定义编程、

应用程序或上位控制设置。参见 44.19 M1 brake torque
proving time。

0 选择的电机转矩验证未启用。该位可以由自定义编

程、应用程序或上位控制设置。

5 Reset torque
memory（复位转矩

记忆值）

1 复位转矩记忆值。只有在 44.09 M1 brake open torque
source = Brake torque memory时有效。

6 保留

7 Suppress armature
current deviation
（抑制电枢电流偏

差）

1 A114 电枢电流偏差被封锁。参见 04.31.12 Warning
word 1。通常用于非电机应用。

0 A114 电枢电流偏差被释放。参见 04.31.12 Warning
word 1。

8 … 15 保留

0000h … FFFFh 0000h - 1 = 1 是 是 参数

06.15 Main status word（主状态字）

主状态字。

显示变流器的主状态字。

位的分配：

位 名称 值 备注

0 Ready on
（准备好）

1 准备好

0 未准备

1 Ready run 1 准备运行
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（已做好运

行准备）

0 未准备运行，比如 Off1 启用

2 Ready
reference
（ 准 备 给

定）

1 运行使能（变流器正在运行）

0 运行禁止

3 Tripped
（故障）

1 故障

0 无故障

4 Off2 status
（Off2 状

态）

1 Off2 未启用

0 Off2 启用（急停/电流快速关闭），合闸禁止状态

5 Off3 status
（Off3 状

态）

1 Off3 未启用

0 Off3 启用（急停），合闸禁止状态

6 合 闸 禁 止

（ 合 闸 禁

止）

1 以下状态使合闸禁止被激活：

- 故障

- Off2（急停/电流快速关闭）启用

- Off3（急停）启用

- 通过数字输入 20.04 Off2 source 1 (emergency off)、20.08 Off2
source 2 (emergency off)或 20.05 Emergency stop source使能合

闸禁止

0 合闸禁止状态未启用

7 Warning
（警告）

1 警告

0 无警告

8 At setpoint
（位于设置

点）

1 设置点：反馈值等于给定值。表示它在容许极限内。参见 46.21
At speed hysteresis和 46.23 At torque hysteresis feedback

0 设置点：反馈值不同于给定值。表示它在容许极限外。参见

46.21 At speed hysteresis 和 46.23 At torque hysteresis feedback
9 Remote

（远程）
1 远程

0 本地

10 Above level
（超限）

1 参见 06.29 MSW第 10 位的选择

速度或转矩反馈等于或超过 46.31 Above speed level 或 46.33
Above torque level 定义的等级。在两个旋转方向上都有效

0 在速度或转矩等级以内。

11 Status
control 11
（状态控制

11）

1 参见 06.30 MSW第 11 位的选择
0

12 Status
control 12
（状态控制

12）

1 参见 06.31 MSW第 12 位的选择
0

13 Status 1
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control 13
（状态控制

13）

0 参见 06.32 MSW第 13 位的选择

14 Status
control 14
（状态控制

14）

1 参见 06.33 MSW第 14 位的选择
0

15 保留

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

06.16 Drive status word 1（变流器状态字 1）
变流器状态字 1。
显示变流器状态字 1。
位

的

分

配

：

位

名称 值 备注

0 Tripped（ 已 跳

闸）

1 跳闸

1 Inhibited（ 禁

止）

1 启动被禁止。禁止信号信号源参见 06.19 Drive inhibit status
word 2 和 06.20 Run inhibit status word

2 Enable（使能） 1 20.08 Off2 source 2 (急停)被设置为 1 ， Off2 未激活

此位不会因存在故障而受到影响

3 Ready on（准备

好）

1 变流器已做好接收 On 命令的准备

4 Ready run（ 准

备运行）

1 变流器已做好接收 Run命令的准备

5 Ready reference
（给定准备好）

1 变流器已做好接收给定值的准备（变流器正在运行）

6 Stopping（正在

停止）

1 变流器正在停止

7 Off 1 变流器关闭

8 Off2 1 Off2 启用（急停/电流快速关闭），合闸禁止状态

9 Off3 1 Off3 启用（急停），合闸禁止状态

10 On requested
（On请求）

1 发出 On命令

11 Run requested
（提出 Run 要

求）

1 发出 Run命令

12 Limiting（ 限 1 启动限幅值（速度、转矩等）。参见 30.01 Limit word 1 和
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幅） 30.02 Torque limit status
13 Field current

（励磁电流）
1 变流器正在生成励磁电流

14 Local control
（本地控制）

1 变流器处于本地控制状态

15 Network control
（网络控制）

1 变流器通过基本 Common Industrial Protocol (CIPTM) 的现场

总线协议进行网络控制，例如 DeviceNet 和 Ethernet/IP，变

流器的控制采用 ODVA AC/DC协议的 Net Ctrl 和 Net Ref。
有关更多信息，请浏览 www.odva.org 和参阅以下手册：

- FDNA-01 DeviceNet 适 配 器 模 块 用 户 手 册

（3AFE68573360 [英语]）
- FENA-01/-11 以 太 网 适 配 器 模 块 用 户 手 册

（3AUA0000093568 [英语]）

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

06.17 Drive status word 2（变流器状态字 2）
变流器状态字 2。
显示变流器状态字 2。
位的分配：

位 名称 值 备注

0 Autotuning（ 自 整

定）

1 完成自整定

1 保留

2 Torque control（转

矩控制）

1 转矩控制模式启用

3 Speed control（ 速

度控制）

1 速度控制模式启用

4 保留

5 Safe reference（ 安

全给定值）

1 安全速度给定值启用。参见 49.05 Communication loss
action和 50.02 FBA A comm loss func 等功能

6 Last speed（上次的

速度）

1 最 近 速 度 作 为 安 全 速 度 给 定 值 。 参 见 49.05
Communication loss action和 50.02 FBA A comm loss func
等功能

7 Loss of reference
（给定值丢失）

1 给定信号丢失

8 Emergency stop
failed（急停失败）

1 急停失败。参见31.31 Emergency ramp supervision和31.32
Emergency ramp supervision delay

9 Jogging（点动） 1 点动被启用。参见 20.25 Jogging enable
10 Above level（ 超

限）

1 速度或转矩反馈等于或超过 46.31 Above speed level 或
46.33 Above torque level 定义的等级。在两个旋转方向上

都有效

11 Emergency stop（急 1 急停命令信号已启用，变流器在收到急停命令后正在停
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停） 止

12 Reduced run（降容

运行）

1 降容运行启用。参见降容运行功能一节

13 保留

14 Ramp stop failed
（斜坡停车失败）

1 斜坡停车失败。参见 31.33 Ramp stop supervision和 31.34
Ramp stop supervision delay

15 保留

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

06.18 Drive status word 3（变流器状态字 3）
变流器状态字 3。
显示变流器状态字 3。
位的分配：

位 名称 值 备注

0 M1 field exciter（电

机 1 磁场）

1 电机 1 磁场应答

1 M2 field exciter（电

机 2 磁场）

1 电机 2 磁场应答

2 M1 field heating
（电机 1 磁场加

热）

1 电机 1 磁场加热启用。参见 28.34 Field heating source。

3 M2 field heating
（电机 2 磁场加

热）

1 电机 2 磁场加热启用。参见 28.34 Field heating source。

4 M1 (motor 1)（电机

1）
1 电机 1 和磁场 1 启用。

5 M2 (motor 2)（电机

2）
1 电机 2 和磁场 2 启用。

6 User set 1（用户设

置 1）
1 用户设置 1启用。参见 96.22 User set save/load。

7 User set 2（用户设

置 2）
1 用户设置 2启用。参见 96.22 User set save/load。

8 User set 3（用户设

置 3）
1 用户设置 3启用。参见 96.22 User set save/load。

9 User set 4（用户设

置 4）
1 用户设置 4启用。参见 96.22 User set save/load。

10 Auto-reclosing（ 自

动合闸）

1 自动合闸逻辑启用。参见 31.51 Mains loss mode。

11 Drive direction
negative（变流器反

向）

1 变流器反向启用。由 06.10.b01 Auxiliary control word 1 控

制。

12 Fault or warning 1 故障或警告启用。
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（故障或警告）

13 保留

14 保留

15 保留

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

06.19 Drive inhibit status word 2（变流器禁止状态字 2）
变流器禁止状态字 2。
变流器禁止状态字 2。此字描述了防止变流器启动的禁止信号源。参见 06.16.b01 Drive status word
1 和 06.20 Run inhibit status word。
位的分

配：位

名称 值 备注

0 Follower（从机） 1 从机正在防止主机启动（仅主机）

1 Application（应用

程序）

1 应用程序正在防止变流器启动

2 Auxiliary power
failure（辅助电源

故障）

1 辅助电源故障正在防止变流器启动

3 Encoder feedback
（编码器反馈）

1 编码器反馈配置正在防止变流器启动

4 Reference source
parametrization
（给定值参数）

1 给定参数设定冲突正在防止变流器启动。见警告 A6DA
Reference source parametrization（给定值信号源参数设

定）

5 … 15 保留

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

06.20 Run inhibit status word（运行禁止状态字）

运行禁止状态字。

运行禁止状态字描述了防止变流器启动的信号源。标有星号 (*) 的条件要求 On 命令是循环的。在

所有其它情况下，必须首先撤掉禁止条件。

参见 06.16.b01 Drive status word 1 和 06.19 Drive inhibit status word 2。
位的分配：

位 名称 值 备注

0 Not ready run（运

行未准备就绪）

1 变流器参数设定不正确。检查参数组 95 HW configuration
和 99 Motor data 中的参数

1 Control location
changed（控制位置

改变）

*1 控制位置已改变

2 Firmware inhibit
（固件禁止）

1 控制程序保持被禁止状态。参见 64B1 Internal firmware

3 Fault reset（故障复

位）

*1 故障已经被复位
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4 Off2 from source 2
（Off2 来自信号源

2）

1 20.08 Off2 source 2 (emergency off)被设置为 0 = Off2
command （急停/电流快速关闭）

5 保留

6 FSO inhibit（FSO
禁止）

1 通过 FSO‑xx 安全功能模块禁止运行

7 STO（安全转矩关

断）

1 安全转矩关断启用

8 保留

9 Autotuning finished
（自整定完成）

1 自整定完成

10 Off3 stop mode 0
（Off3 停 止 模 式

0）

1 OFF3启动（急停）使用自由停车。参见 21.03 Emergency
stop mode

11 Off3 stop mode 1
（Off3 停 止 模 式

1）

1 OFF3启动（急停）使用斜坡停车。参见 21.03 Emergency
stop mode

12 Off3 stop mode 2
（Off3 停 止 模 式

2）

1 OFF3 启动（急停）使用紧急斜坡停车。参见 21.03
Emergency stop mode

13 Off3 stop mode 3
（Off3 停 止 模 式

3）

1 OFF3启动（急停）使用转矩限幅。参见 21.03 Emergency
stop mode

14 Off3 stop mode 4
（Off3 停 止 模 式

4）

1 OFF3启动（急停）使用动态抱闸。参见 21.03 Emergency
stop mode

15 Jogging active（点

动启用）

1 点动使能信号正在禁止运行。参见 20.25 Jogging enable

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

06.21 Speed control status word（速度控制状态字）

速度控制状态字。

显示变流器的速度控制状态字。

位的分配：

位 名称 值 注释

0 Zero speed（零速） 1 变流器正在零速域内运行。90.01 Motor speed for
control 的绝对值低于 21.08 M1 zero speed level、
42.23 M2 zero speed level 的时间长于 21.07 M1 zero
speed delay、42.24 M2 zero speed delay
注意：

- 在机械抱闸控制 44.06 M1 brake control enable、
42.75 M2 brake control enable 使能时，并且变流
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器正在运行时， 本位不更新。参见 06.15.b02
Main Status Word（主状态字）

- 在变流器正向运行且斜坡停车时，当 90.01 <
21.06 或 42.23 时，延时计数便会运行

- 在变流器反向运行且斜坡停车时，当 90.01 > (-
1) • 21.06 or (-1) • 42.23 时，延时计数便会运行

1 Forward（正向） 1 90.01 > 21.06 或 42.23，变流器正高于零速正向运

行

2 Reverse（反向） 1 90.01 < (-1) • 21.06 或(-1) • 42.23，变流器正低于零

速反向运行

3 Out of window（超出

窗口）

1 速度偏差窗口控制启用，速度偏差超出窗口，参

见 24.41 Speed error window control enable
4 EMF speed feedback

（EMF速度反馈）
1 EMF 速度反馈启用。如果选择内置测速机/编码器

出现故障，参见 90.41 M1 feedback selection、42.20
M2 feedback selection、90.46 Force open loop 或
31.35 Motor feedback fault

0 使用测速机/编码器进行速度反馈。

5 OnBoard tacho speed
feedback（内置测速

机速度反馈）

1 内置测速机速度反馈启用。参见 90.41 M1 feedback
selection、42.20 M2 feedback selection

0 内置测速机出现故障，或没有选择速度反馈源。

参 见 90.41 M1 feedback selection、42.20 M2
feedback selection或 90.46 Force open loop

6 OnBoard encoder
speed feedback（内置

编码器速度反馈）

1 内置编码器速度反馈启用。参见 90.41 M1 feedback
selection、42.20 M2 feedback selection

0 内置编码器发生故障，或没有选择速度反馈源。

参 见 90.41 M1 feedback selection、42.20 M2
feedback selection或 90.46 Force open loop

7 Encoder 1 speed
feedback（编码器 1
速度反馈）

1 编码器 1 速度反馈启用。参见 90.41 M1 feedback
selection、42.20 M2 feedback selection

0 编码器 1 发生故障，或没有选择速度反馈源。参见

90.41 M1 feedback selection、42.20 M2 feedback
selection或 90.46 Force open loop

8 Encoder 2 speed
feedback（编码器 2
速度反馈）

1 编码器 2 速度反馈启用。参见 90.41 M1 feedback
selection、42.20 M2 feedback selection

0 编码器 2 发生故障，或没有选择速度反馈源。参见

90.41 M1 feedback selection、42.20 M2 feedback
selection或 90.46 Force open loop

9 Any constant speed
request（恒速请求）

1 选择恒速。参见 06.22 Constant speed status word

10 Follower speed
correction min level
（从机速度修正下

1 达到从机中的速度修正最低限幅。参见参数

23.39 … 23.42
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限）

11 Follower speed
correction max level
（从机速度修正上

限）

1 达到从机中的速度修正最高限幅。参见参数

23.39 … 23.42

12 … 15 保留

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号
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06.22 Constant speed status word（恒速状态字）

恒速状态字。

恒速激活后的指示（如果有）。参见 06.21.b09 Speed control status word。
位的分配：

位 名称 值 注释

0 Constant speed 1（恒

速 1）
1 恒速 1 启用

1 Constant speed 2（恒

速 2）
1 恒速 2 启用

2 Constant speed 3（恒

速 3）
1 恒速 3 启用

3 Constant speed 4（恒

速 4）
1 恒速 4 启用

4 Constant speed 5（恒

速 5）
1 恒速 5 启用

5 Constant speed 6（恒

速 6）
1 恒速 6 启用

6 Constant speed 7（恒

速 7）
1 恒速 7 启用

7 … 15 保留

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

06.23 Follower Status Word（从机状态字）

位 名称 值 注释

-
06.24 Current controller status word 1（电流控制器状态字 1）

电流控制器状态字 1。
显示变流器的电流控制器状态字 1。
位的分配：

位 名称 值 注释

0  Fans（风机） 1 变流器和电机散热风机打开命令

0 变流器和电机散热风机关闭命令

1 Reserved（保留）

2 Reserved（保留）

3 Field heating（磁

场加热）

1 启用

0 未启用

4 Field current
direction（励磁电

流方向）

1 反向（负励磁电流）

0 正向（正励磁电流）

5 Field exciter（ 励

磁）

1 励磁 On命令

0 励磁 Off命令



43

3ADW000474R0121 DCS880 固件手册 cn a

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/16 位

现 场 总 线

标定值

易失 运行中修

改

类型

6 Dynamic braking
（动态抱闸）

1 动态抱闸激活

0 动态抱闸未激活

7 Mains contactor
（主接触器）

1 主接触器 Close命令（见注 1）
0 主接触器 Open命令（见注 1）

8 Dynamic braking
contactor（动态抱

闸接触器）

1 动态抱闸接触器关闭命令。闭合动态抱闸电阻器的接触

器。电枢电流必须为零

0 动态抱闸接触器打开命令。打开动态抱闸电阻器的接触器

9 Energy flow（ 能

量方向）

1 变流器发电

0 变流器电动

10 US style DC
contactor（美式直

流接触器）

1 美式直流接触器关闭命令。闭合直流接触器并打开电阻器

接触器

0 美式直流接触器打开命令。打开直流接触器并关闭电阻器

接触器

11 Firing pulses（触

发角）

1 触发角启用（打开）

0 触发角未启用（封锁）

12 Discontinuous
current（ 断 续 电

流）

1 连续电枢电流

0 断续电枢电流

13 Zero current（ 零

电流）

1 检测到零电枢电流

0 电枢电流不为零

14 DC-breaker
(continuous)（ 直

流快开（连续））

1 直流快开跳闸命令（连续命令）

15 DC-breaker (pulse)
（直流

快开（脉冲））

1 直流快开跳闸命令（一秒脉冲）

注 1：固定连接到 XSMC：1/2。
0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

06.25 Current controller status word 2（电流控制器状态字 2）
电流控制器状态字 2。
显示变流器的电流控制器状态字 2。值为零表示状态正常。

如果置位任何一位，则 27.18 Firing angle强制为 30.45 Maximum firing angle 的值。

位的分配：

位 名称 值 注释

0 Armature
overcurrent（电枢

过电流）

1 2310 电枢过流。见 04.21.b01 Fault word 1

1 Mains overvoltage
（电源过压）

1 F513 电源过压。参见 04.21.b12 Fault word 1
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2 Mains
undervoltage（ 电

源欠压）

1 3280 电源欠压。参见 04.21.b11 Fault word 1

3 EMF reduction
（EMF降压）

1 等待 EMF降低，以匹配电源电压。参见 27.42 Reversal volt
margin

4 Bridge reversal
（电流反向）

1 F533 12 脉反向超时。参见 04.23.b00 Fault word 3。
F534 12 脉电流偏差。参见 04.23.b01 Fault word 3。
F557 反向时间。参见 04.24.b08 Fault word 4

5 Operation mode
（运行模式）

1 99.06 Operation mode = 12 并联主机、

12 并联从、12 串联主机、12 串联从机、6 串联主机、6 串

联从机、顺序控制主机或顺序控制从机 Serial：对方封锁

99.06 Operation mode = Large field exciter：过压保护启用

（惯性滑行）

6 M1 field exciter
self-test（电机 1
磁场自检）

1 F529 电机 1 磁场不正常。参见 04.22.b12 Fault word 2
0 电机 1 磁场自检正常

7 M1 field exciter
ready（电机 1 磁

场准备好）

1 F537 电机 1 磁场未准备好。参见 04.23.b04 Fault word 3
0 电机 1 磁场准备好

8 M2 field exciter
self-test（电机 2
磁场自检）

1 F530 电机 2 磁场不正常。参见 04.22.b13 Fault word 2
0 电机 2 磁场自检正常

9 M2 field exciter
ready（电机 2 磁

场准备好）

1 F538 电机 2 磁场未准备好。参见 04.23.b05 Fault word 3
0 电机 2 磁场准备好

10 Zero current（ 零

电流）

1 等待零电枢电流，当 Bit10 置 1 的时间超过了 27.40 Zero
current timeout，将出现 F557 Reversal time 故障。参见
04.24.b08 Fault word 4

11 Field reversal（磁

场反向）

1 磁场反向启用

0 磁场反向未启用

12 Reserved（保留）

13 PLL deviation
level（PLL 偏 差

等级）

1 超过 PLL偏差等级。参见 95.44 PLL deviation level
0 低于 PLL偏差等级。参见 95.44 PLL deviation level

14 Mains
synchronization
（电源同步）

1 F514 电源同步丢失。参见 04.21.b13 Fault word 1
0 电源已同步

15 Current controller
（电流控制器）

1 禁用，电流控制器被禁止，27.02 Used current reference 被

强制置零

0 启用。

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

06.26 M1 field exciter status word（电机 1磁场状态字）



45

3ADW000474R0121 DCS880 固件手册 cn a

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/16 位

现 场 总 线

标定值

易失 运行中修

改

类型

电机 1 磁场状态字。

显示变流器的电机 1磁场状态字。

位的分配：

位 名称 值 注释

0 None（无） 1 没有连接磁场

1 OK（正常） 1 磁场以及与电枢变流器的通信正常

2 Communication
（通信）

1 F516 电机 1 磁场通信故障。参见 04.21.b15 Fault word
1

0 与变流器的通信正常

3 Field exciter self-test
（磁场自检）

1 F529 电机 1 磁场不正常。参见 04.22.b12 Fault word 2
0 磁场自检正常

4 Field exciter ready
（磁场就绪）

1 F537 电机 1 磁场就绪丢失。参见 04.23.b04 Fault word
3

0 电机 1 磁场就绪

5 Field exciter
undercurrent（磁场

欠流）

1 F541 电机 1 磁场低电流。参见 04.23.b08 Fault word 3

6 Field exciter
overcurrent（ 磁 场

过流）

1 F515 电机 1 磁场过电流。参见 04.21.b14 Fault word 1

7 Wrong setting（ 错

误设置）

1 检查 99.07 M1 used field exciter type 和 42.49 M2 used
field exciter type 的设置

8 … 15 Reserved（保留）

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

06.27 M2 field exciter status word（电机 2磁场状态字）

电机 2 磁场状态字。

显示变流器的电机 2磁场状态字。

位的分配：

位 名称 值 注释

0 None（无） 1 没有连接磁场

1 OK（正常） 1 磁场以及与电枢变流器的通信正常

2 Communication
（通信）

1 F519 电机 2 磁场通信故障。参见 04.22.b02 Fault word
2

0 与变流器的通信正常

3 Field exciter self-test
（磁场自检）

1 F530 电机 2 磁场不正常。参见 04.22.b13 Fault word 2
0 磁场自检正常

4 Field exciter ready
（磁场就绪）

1 F538 电机 2 磁场就绪丢失。参见 04.23.b05 Fault word
3

0 电机 2 磁场就绪

5 Field exciter
undercurrent（磁场

1 F542 电机 2 磁场欠电流。参见 04.23.b09 Fault word 3
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欠流）

6 Field exciter
overcurrent（ 磁 场

过流）

1 F518 电机 2 磁场过电流。参见 04.22.b01 Fault word 2

7 Wrong setting（ 错

误设置）

1 检查 99.07 M1 used field exciter type 和 42.49 M2 used
field exciter type 的设置

8 … 15 Reserved（保留）

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

06.29 MSW bit 10 sel（主状态字第 10位的选择）

主状态字第 10 位的二进制信号源（超限）。

选择一个二进制信号源，它的状态存放在 06.15.b10 Main status word。
Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：False（假）；

1：True（真）；

2：Above level（超限）；参见 06.17.b10 Drive status word 2。
0 … 2 Above level - 1 = 1 否 是 参数

06.30 MSW bit 11 sel（主状态字第 11位的选择）

主状态字第 11位的二进制信号源（状态控制 11）。
选择一个二进制信号源，它的状态存放在 06.15.b11 Main status word。
Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：False（假）；

1：True（真）；

0 … 1 假 - 1 = 1 否 是 参数

06.31 MSW bit 12 sel（主状态字第 12位的选择）

主状态字第 12 位的二进制信号源（状态控制 12）。
选择一个二进制信号源，它的状态存放在 06.15.b12 Main status word。
Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：False（假）；

1：True（真）；

 Lost run enable（丢失运行使能）

0 … 1 假 - 1 = 1 否 是 参数

06.32 MSW bit 13 sel（主状态字第 13位的选择）

主状态字第 13 位的二进制信号源（状态控制 13）。
选择一个二进制信号源，它的状态存放在 06.15.b13 Main status word。
Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：False（假）；

1：True（真）；

0 … 1 假 - 1 = 1 否 是 参数

06.33 MSW bit 14 sel（主状态字第 14位的选择）

主状态字第 14 位的二进制信号源（状态控制 14）。
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选择一个二进制信号源，它的状态存放在 06.15.b14 Main status word。
Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：False（假）；

1：True（真）；

0 … 1 假 - 1 = 1 否 是 参数
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06.45 Follower CW user bit 0 sel（从机控制字用户位 0的选择）

从机控制字第 12 位的二进制信号源（主机警告/故障）（仅限主机）。

选择一个二进制信号源，它的状态存放在 06.06.b12 Follower control word 并传输给所有从机。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：False（假）；

1：True（真）；

2：Main control 12（主控制 12）；参见 06.01.b12 Main control word。
3：Main control 13（主控制 13）；参见 06.01.b13 Main control word。
4：Main control 14（主控制 14）；参见 06.01.b14 Main control word。
5：Main control 15（主控制 15）；参见 06.01.b15 Main control word。
6：Master warning/fault（主机警告/故障）；参见 06.18.b12 Drive status word 3。
0 … 6 Master

warning/
fault

- 1 = 1 否 是 参数

06.46 Follower CW user bit 1 sel（从机控制字用户位 1的选择）

从机控制字第 13 位的二进制信号源（主控制 13）（仅主机）。

选择一个二进制信号源，它的状态存放在 06.08.b13 Follower control word 并传输给所有从机。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：False（假）；

1：True（真）；

2：Main control 12（主控制 12）；参见 06.01.b12 Main control word。
3：Main control 13（主控制 13）；参见 06.01.b13 Main control word。
4：Main control 14（主控制 14）；参见 06.01.b14 Main control word。
5：Main control 15（主控制 15）；参见 06.01.b15 Main control word。
0 … 5 Main control

13
- 1 = 1 否 是 参数

06.47 Follower CW user bit 2 sel（从机控制字用户位 2的选择）

从机控制字第 14 位的二进制信号源（主控制 14）（仅主机）。

选择一个二进制信号源，它的状态存放在 06.08.b14 Follower control word 并传输给所有从机。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：False（假）；

1：True（真）；

2：Main control 12（主控制 12）；参见 06.01.b12 Main control word。
3：Main control 13（主控制 13）；参见 06.01.b13 Main control word。
4：Main control 14（主控制 14）；参见 06.01.b14 Main control word。
5：Main control 15（主控制 15）；参见 06.01.b15 Main control word。
0 … 5 Main control

14
- 1 = 1 否 是 参数

06.48 Follower CW user bit 4 sel（从机控制字用户位 4的选择）

从机控制字第 15 位的二进制信号源（主控制 15）（仅主机）。

选择一个二进制信号源，它的状态存放在 06.08.b15 Follower control word 并传输给所有从机。
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Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：False（假）；

1：True（真）；

2：Main control 12（主控制 12）；参见 06.01.b12 Main control word。
3：Main control 13（主控制 13）；参见 06.01.b13 Main control word。
4：Main control 14（主控制 14）；参见 06.01.b14 Main control word。
5：Main control 15（主控制 15）；参见 06.01.b15 Main control word。
0 … 5 Main control

15
- 1 = 1 否 是 参数

06.50 User status word 1（用户状态字 1）
用户定义的状态字 1。
该字显示通过参数 06.60 … 06.36 选择的二进制信号源的状态。

位的分配：

位 名称 注释

0 User status bit 0（用

户状态位 0）
通过 06.60 User status word 1 bit 0 sel选择的信号源的状态。

1 User status bit 1（用

户状态位 1）
通过 06.61 User status word 1 bit 1 sel选择的信号源的状态。

2 User status bit 2（用

户状态位 2）
通过 06.62 User status word 1 bit 2 sel选择的信号源的状态。

3 User status bit 3（用

户状态位 3）
通过 06.63 User status word 1 bit 3 sel选择的信号源的状态。

4 User status bit 4（用

户状态位 4）
通过 06.64 User status word 1 bit 4 sel选择的信号源的状态。

5 User status bit 5（用

户状态位 5）
通过 06.65 User status word 1 bit 5 sel选择的信号源的状态。

6 User status bit 6（用

户状态位 6）
通过 06.66 User status word 1 bit 6 sel选择的信号源的状态。

7 User status bit 7（用

户状态位 7）
通过 06.67 User status word 1 bit 7 sel选择的信号源的状态。

8 User status bit 8（用

户状态位 8）
通过 06.68 User status word 1 bit 8 sel选择的信号源的状态。

9 User status bit 9（用

户状态位 9）
通过 06.69 User status word 1 bit 9 sel选择的信号源的状态。

10 User status bit 10
（用户状态位 10）

通过 06.70 User status word 1 bit 10 sel 选择的信号源的状态。

11 User status bit 11
（用户状态位 11）

通过 06.71 User status word 1 bit 11 sel 选择的信号源的状态。

12 User status bit 12
（用户状态位 12）

通过 06.72 User status word 1 bit 12 sel 选择的信号源的状态。

13 User status bit 13
（用户状态位 13）

通过 06.73 User status word 1 bit 13 sel 选择的信号源的状态。
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14 User status bit 14
（用户状态位 14）

通过 06.74 User status word 1 bit 14 sel 选择的信号源的状态。

15 User status bit 15
（用户状态位 15）

通过 06.75 User status word 1 bit 15 sel 选择的信号源的状态。

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

06.60 User status word 1 bit 0 sel（用户状态字 1第 0位的选择）

第 0 位的二进制信号源。

选择一个二进制信号源，其状态由 06.50.b00 User Status Word 1显示。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：False（假）；

1：True（真）；

0 … 1 False - 1 = 1 否 是 参数

06.61 User status word 1 bit 1 sel（用户状态字 1第 1位的选择）

第 1 位的二进制信号源。

选择一个二进制信号源，其状态由 06.50.b01 User Status Word 1显示。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：False（假）；

1：True（真）；

0 … 1 假 - 1 = 1 否 是 参数

06.62 User status word 1 bit 2 sel（用户状态字 1第 2位的选择）

第 2 位的二进制信号源。

选择一个二进制信号源，其状态由 06.50.b02 User Status Word 1显示。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：False（假）；

1：True（真）；

0 … 1 假 - 1 = 1 否 是 参数

06.63 User status word 1 bit 3 sel（用户状态字 1第 3位的选择）

第 3 位的二进制信号源。

选择一个二进制信号源，其状态由 06.50.b03 User Status Word 1显示。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：False（假）；

1：True（真）；

0 … 1 假 - 1 = 1 否 是 参数

06.64 User status word 1 bit 4 sel（用户状态字 1第 4位的选择）

第 4 位的二进制信号源。

选择一个二进制信号源，其状态由 06.50.b04 User Status Word 1显示。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：False（假）；

1：True（真）；

0 … 1 假 - 1 = 1 否 是 参数
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索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/16 位

现 场 总 线

标定值

易失 运行中修

改

类型

06.65 User status word 1 bit 5 sel（用户状态字 1第 5位的选择）

第 5 位的二进制信号源。

选择一个二进制信号源，其状态由 06.50.b05 User Status Word 1显示。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：False（假）；

1：True（真）；

0 … 1 假 - 1 = 1 否 是 参数

06.66 User status word 1 bit 6 sel（用户状态字 1第 6位的选择）

第 6 位的二进制信号源。

选择一个二进制信号源，其状态由 06.50.b06 User Status Word 1显示。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：False（假）；

1：True（真）；

0 … 1 假 - 1 = 1 否 是 参数

06.67 User status word 1 bit 7 sel（用户状态字 1第 7位的选择）

第 7 位的二进制信号源。

选择一个二进制信号源，其状态由 06.50.b07 User Status Word 1显示。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：False（假）；

1：True（真）；

0 … 1 假 - 1 = 1 否 是 参数

06.68 User status word 1 bit 8 sel（用户状态字 1第 8位的选择）

第 8 位的二进制信号源。

选择一个二进制信号源，其状态由 06.50.b08 User Status Word 1显示。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：False（假）；

1：True（真）；

0 … 1 假 - 1 = 1 否 是 参数

06.69 User status word 1 bit 9 sel（用户状态字 1第 9位的选择）

第 9 位的二进制信号源。

选择一个二进制信号源，其状态由 06.50.b09 User Status Word 1显示。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：False（假）；

1：True（真）；

0 … 1 假 - 1 = 1 否 是 参数

06.70 User status word 1 bit 10 sel（用户状态字 1第 10 位的选择）

第 10 位的二进制信号源。

选择一个二进制信号源，其状态由 06.50.b10 User Status Word 1显示。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：False（假）；
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索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/16 位

现 场 总 线

标定值

易失 运行中修

改

类型

1：True（真）；

0 … 1 假 - 1 = 1 否 是 参数

06.71 User status word 1 bit 11 sel（用户状态字 1第 11位的选择）

第 11 位的二进制信号源。

选择一个二进制信号源，其状态由 06.50.b11 User Status Word 1显示。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：False（假）；

1：True（真）；

0 … 1 假 - 1 = 1 否 是 参数

06.72 User status word 1 bit 12 sel（用户状态字 1第 12 位的选择）

第 12 位的二进制信号源。

选择一个二进制信号源，其状态由 06.50.b12 User Status Word 1显示。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：False（假）；

1：True（真）；

0 … 1 假 - 1 = 1 否 是 参数

06.73 User status word 1 bit 13 sel（用户状态字 1第 13 位的选择）

第 13 位的二进制信号源。

选择一个二进制信号源，其状态由 06.50.b13 User Status Word 1显示。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：False（假）；

1：True（真）；

0 … 1 假 - 1 = 1 否 是 参数

06.74 User status word 1 bit 14 sel（用户状态字 1第 14 位的选择）

第 14 位的二进制信号源。

选择一个二进制信号源，其状态由 06.50.b14 User Status Word 1显示。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：False（假）；

1：True（真）；

0 … 1 假 - 1 = 1 否 是 参数

06.75 User status word 1 bit 15 sel（用户状态字 1第 15 位的选择）

第 15 位的二进制信号源。

选择一个二进制信号源，其状态由 06.50.b15 User Status Word 1显示。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：False（假）；

1：True（真）；

0 … 1 假 - 1 = 1 否 是 参数

06.86 FBA A generic control word（现场总线适配器 A通用控制字）

00000000h ... FFFFFFFFh - - 1 = 1 是 否 信号



53

3ADW000474R0121 DCS880 固件手册 cn a

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/16 位

现 场 总 线

标定值

易失 运行中修

改

类型

06.87 FBA B generic control word（现场总线适配器 B通用控制字）

00000000h ... FFFFFFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

06.88 FBA A profile status word（现场总线适配器 A 配置文件状态字）

00000000h ... FFFFFFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

06.89 FBA B profile status word（现场总线适配器 B 配置文件状态字）

00000000h ... FFFFFFFFh - - 1 = 1 是 否 信号
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索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/16 位

现 场 总 线

标定值

易失 运行中修

改

类型

06.100 User control word 1（用户控制字 1）
用户定义的控制字 1。
位的分配：

位 名称 注释

0 User control word 1 bit 0（用户

控制字 1 的第 0 位）

用户定义的位

1 User control word 1 bit 1（用户

控制字 1 的第 1 位）

2 User control word 1 bit 2（用户

控制字 1 的第 2 位）

3 User control word 1 bit 3（用户

控制字 1 的第 3 位）

4 User control word 1 bit 4（用户

控制字 1 的第 4 位）

5 User control word 1 bit 5（用户

控制字 1 的第 5 位）

6 User control word 1 bit 6（用户

控制字 1 的第 6 位）

7 User control word 1 bit 7（用户

控制字 1 的第 7 位）

8 User control word 1 bit 8（用户

控制字 1 的第 8 位）

9 User control word 1 bit 9（用户

控制字 1 的第 9 位）

10 User control word 1 bit 10（用

户控制字 1 的第 10 位）

11 User control word 1 bit 11（用

户控制字 1 的第 11 位）

12 User control word 1 bit 12（用

户控制字 1 的第 12 位）

13 User control word 1 bit 13（用

户控制字 1 的第 13 位）

14 User control word 1 bit 14（用

户控制字 1 的第 14 位）

15 User control word 1 bit 15（用

户控制字 1 的第 15 位）

0000h … FFFFh 0000h - 1 = 1 否 是 参数

06.101 User control word 2（用户控制字 2）
用户定义的控制字 2。
位的分配：
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索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/16 位

现 场 总 线

标定值

易失 运行中修

改

类型

位 名称 注释

0 User control word 2 bit 0（用户

控制字 2 的第 0 位）

用户定义的位

1 User control word 2 bit 1（用户

控制字 2 的第 1 位）

2 User control word 2 bit 2（用户

控制字 2 的第 2 位）

3 User control word 2 bit 3（用户

控制字 2 的第 3 位）

4 User control word 2 bit 4（用户

控制字 2 的第 4 位）

5 User control word 2 bit 5（用户

控制字 2 的第 5 位）

6 User control word 2 bit 6（用户

控制字 2 的第 6 位）

7 User control word 2 bit 7（用户

控制字 2 的第 7 位）

8 User control word 2 bit 8（用户

控制字 2 的第 8 位）

9 User control word 2 bit 9（用户

控制字 2 的第 9 位）

10 User control word 2 bit 10（用

户控制字 2 的第 10 位）

11 User control word 2 bit 11（用

户控制字 2 的第 11 位）

12 User control word 2 bit 12（用

户控制字 2 的第 12 位）

13 User control word 2 bit 13（用

户控制字 2 的第 13 位）

14 User control word 2 bit 14（用

户控制字 2 的第 14 位）

15 User control word 2 bit 15（用

户控制字 2 的第 15 位）

0000h … FFFFh 0000h - 1 = 1 否 是 参数
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07 System info（系统信息）
变流器的硬件和固件信息。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 比例/16 位现场

总线标定值

易失 运行中修

改

类型

07.03 Drive rating ID set（变流器功率 ID 设置）

变流器的类型。

该值由 95.25 Set: Type code 读取。

例如：DCS880-S02-1000-05
- - 1 = 1 是 否 信号

07.04 Firmware name（固件名称）

固件标识。

例如：DCSF1 = DCS880 固件。

- - 1 = 1 是 否 信号

07.05 Firmware version（固件版本）

固件的版本号。

例如：1.05.0.0 = 固件版本 5。
0.00.0.0 … 255.255.255.255 - - 1 = 1 是 否 信号

07.06 Loading package name（加载包名称）

固件加载包的名称。

- - 1 = 1 是 否 信号

07.07 Loading package version（加载包版本）

固件加载包的版本号。

0.00.0.0 … 255.255.255.255 - - 1 = 1 是 否 信号

07.08 Bootloader version（引导程序版本）

固件引导程序的版本号。

0.00.0.0 … 255.255.255.255 - - 1 = 1 是 否 信号

07.11 Cpu usage（CPU 使用率）

以百分比表示的微处理器负载。

0 … 100 - % 1 = 1 % 是 否 信号

07.12 Application usage（应用程序使用率）

以百分比表示的应用程序负载。

0 … 100 - % 1 = 1 % 是 否 信号

07.21 Application environment status 1（应用环境状态 1）
应用程序任务状态。

显示哪些应用程序正在运行。参见变流器 (IEC 61131-3) 应用程序手册（3AUA0000127808）。
位的分配：

位 名称 值 注释

0 Pre task（预先任务） 1 预先任务正在运行

1 Application task 1
（应用任务 1）

1 任务 1 正在运行

2 Application task 1
（应用任务 2）

1 任务 2 正在运行
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索引 名称

文字

范围 默认值 设备 比例/16 位现场

总线标定值

易失 运行中修

改

类型

3 Application task 1
（应用任务 3）

1 任务 3 正在运行

4 Reverved（保留）

5 Reverved（保留）

6 Reverved（保留）

7 Reverved（保留）

8 Reverved（保留）

9 Reverved（保留）

10 Reverved（保留）

11 Reverved（保留）

12 Reverved（保留）

13 Reverved（保留）

14 Reverved（保留）

15 Task monitoring（任

务监控）

1 任务监控使能

0000h … FFFFh 0000h - 1 = 1 是 是 参数

07.22 Application environment status 2（应用环境状态 2）
应用程序入口状态。

显示应用程序中开启的任务。参见变流器 (IEC 61131-3) 应用程序手册（3AUA0000127808）。
位的分配：

位 名称 值 注释

0 Opening 1（开启程序

1）
1 开启程序 1的状态

1 Opening 2（开启程序

2）
1 开启程序 2的状态

2 Opening 3（开启程序

3）
1 开启程序 3的状态

3 Opening 4（开启程序

4）
1 开启程序 4的状态

4 Opening 5（开启程序

5）
1 开启程序 5的状态

5 Opening 6（开启程序

6）
1 开启程序 6的状态

6 Opening 7（开启程序

7）
1 开启程序 7的状态

7 Opening 8（开启程序

8）
1 开启程序 8的状态

8 Opening 9（开启程序

9）
1 开启程序 9的状态

9 Opening 10（开启程

序 10）
1 开启程序 10 的状态
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索引 名称

文字

范围 默认值 设备 比例/16 位现场

总线标定值

易失 运行中修

改

类型

10 Opening 11（开启程

序 11）
1 开启程序 11的状态

11 Opening 12（开启程

序 12）
1 开启程序 12 的状态

12 Opening 13（开启程

序 13）
1 开启程序 13 的状态

13 Opening 14（开启程

序 14）
1 开启程序 14 的状态

14 Opening 15（开启程

序 15）
1 开启程序 15 的状态

15 Opening 16（开启程

序 16）
1 开启程序 16 的状态

0000h … FFFFh 0000h - 1 = 1 是 是 参数

07.23 Application name（应用程序名称）

应用程序的名称。

显示应用程序名称的前五个 ASCII字符。完整名称可在控制盘的系统信息下或 PC 工具中看到。

_N/A_：No name（无名称）;
- - 1 = 1 是 否 信号

07.24 Application version（应用程序版本）

Control Builder 版本号。
显示应用程序版本号。也可在控制盘的系统信息下或 PC 工具中看到。

例如：1.04.0.0 = 应用程序版本 4。
0.00.0.0 … 255.255.255.255 - - 1 = 1 是 否 信号

07.25 Customization package name（自定义包名称）

自定义包名称。

显示为自定义包指定的名称的前五个 ASCII 字母。完整名称可在控制盘的系统信息或 PC 工具下看

到。

_N/A_：No name（无名称）;
- - 1 = 1 是 否 信号

07.26 Customization package version（定制程序包版本）

定制程序包版本。

显示定制程序包版本。也可在控制盘的系统信息或 PC 工具下看到。

例如：1.03.0.0 = 自定义包版本 4。
0.00.0.0 … 255.255.255.255 - - 1 = 1 是 否 信号

07.30 Adaptive program status（自定义程序状态）

自定义程序状态。

显示自定义程序的状态。

位的分配：

位 名称 值 注释

0 Initialized（初始化） 1 自定义程序已初始化
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索引 名称

文字

范围 默认值 设备 比例/16 位现场

总线标定值

易失 运行中修

改

类型

1 Editing（正在编辑） 1 正在编辑自定义程序

2 Edit done（ 编 辑 完

成）

1 自定义程序的编辑已完成

3 Running（ 正 在 运

行）

1 自定义程序正在运行

4 Reserved（保留）

5 Reserved（保留）

6 Reserved（保留）

7 Reserved（保留）

8 Reserved（保留）

9 Reserved（保留）

10 Reserved（保留）

11 Reserved（保留）

12 Reserved（保留）

13 Reserved（保留）

14 状态更改 1 自定义编程状态变化

15 故障 1 自定义程序出错。

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

07.33 Drive size（变流器容量）

经过验证的变流器容量。

从 95.25 Set: Type code 中读取。

0：None（无）; 在 95.25 Set: Type code = None时。

1：H1; 变流器容量 H1。
2：H2; 变流器容量 H2。
3：H3; 变流器容量 H3。
4：H4; 变流器容量 H4。
5：H5; 变流器容量 H5。
6：H6; 变流器容量 H6。
7：H7; 变流器容量 H7。
8：H8; 变流器容量 H8。
9：Manual set（手动设置）; 由用户设置。修改 95.27 Set: Drive DC current scaling和/或 95.28 Set:
Drive AC voltage scaling，比如升级重建包。

0 … 9 - - 1 = 1 是 否 信号
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索引 名称

文字

范围 默认值 设备 比例/16 位现场

总线标定值

易失 运行中修

改

类型

07.34 Drive block bridge 2 set（变流器封锁桥 2设置）

确认变流器象限类型。

显示变流器象限类型（桥 1 或桥 2）。从 95.25 Set: Type code 读取，或通过 95.26 Set: Drive block
bridge 2 设置；

- 如果 95.26 Set: Drive block bridge 2= 0，则从 95.25 Set: Type code 读取。

- 如果 95.26 Set: Drive block bridge 2 ≠ 0，则从 95.26 Set: Drive block bridge 2读取。

0：Block bridge 2（封锁桥 2）; （反桥）桥 2封锁≡ 2-Q运行。

1：Release bridge 2（释放桥 2）; （反桥）桥 2释放≡ 4-Q 运行。

0 … 1 - - 1 = 1 是 否 信号

07.35 Drive DC current scaling set（变流器直流电流标定设置）

确认变流器额定直流电流。

显示变流器额定直流电流测量电路。直流电流测量通道的调节（SDCS-PIN-H01 或 SDCS-PIN-
H51）。从 95.25 Set: Type code 读取，或通过 95.27 Set: Drive DC current scaling 设置：

- 如果 95.27 Set: Drive DC current scaling = 0，则从 95.25 Set: Type code 读取。

- 如果 95.27 Set: Drive DC current scaling ≠ 0，则从 95.27 Set: Drive DC current scaling读取。

0 … 32500 - A 1 = 1 A 是 否 信号

07.36 Drive DC overcurrent level（变流器直流过电流等级）

变流器直流过电流等级。

显示变流器电流跳闸等级。该信号在变流器初始化过程中设置。在下次上电后显示新值。

Drive DC overcurrent scaling（变流器直流过电流标定）：

如果 95.27 Set: Drive DC current scaling = 0，则从 2.3 • 95.25 Set: Type code读取。

如果 95.27 Set: Drive DC current scaling ≠ 0，则从 2.3 • 95.27 Set: Drive DC current scaling 读取。

0 … 32500 - A 1 = 1 A 是 否 信号

07.37 Drive AC voltage scaling set（变流器交流电压标定设置）

确认变流器额定交流电压。

显示变流器额定交流电压测量电路。交流电压测量通道的调节（SDCS-PIN-H01 或 SDCS-PIN-
H51）。从 95.25 Set: Type code 读取，或通过 95.28 Set: Drive AC voltage scaling 设置：

- 如果 95.28 Set: Drive AC voltage scaling = 0，则从 95.25 Set: Type code 读取。

- 如果 95.28 Set: Drive AC voltage scaling ≠ 0，则从 95.28 Set: Drive AC voltage scaling读取。

0.0 … 3250.0 - V 10 = 1 V 是 否 信号

07.38 Drive max bridge temperature set（变流器最大桥温度设置）

确认变流器最大桥温度。

显示变流器最大桥温度。从95.25 Set: Type code读取，可通过95.29 Set: Drive max bridge temperature
设置：

- 如果 95.29 Set: Drive max bridge temperature = 0，则从 95.25 Set: Type code 读取。

- 如果 95.29 Set: Drive max bridge temperature ≠ 0，则从 95.29 Set: Drive max bridge temperature
读取。

在达到 07.38 Drive max bridge temperature set 时，产生 4310 Bridge temperature measured 故障。在实

测桥温达到小于 07.38 Drive max bridge temperature  5°时，产生 A4B0 Bridge temperature measured
警告。

单位通过参数 96.02 Unit selection 进行选择。

-80 … 1000 - °C 1 = 1°C 或°F 是 否 信号
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索引 名称

文字

范围 默认值 设备 比例/16 位现场

总线标定值

易失 运行中修

改

类型

或 °F
07.41 M1 field exciter type（电机 1磁场类型）

电机 1 磁场类型。

从 99.07 M1 used field exciter type 读取。

0：None（无）; 没有连接或连接了第三方磁场。

1：OnBoard（内置）; 集成 1-Q 磁场（仅适用于尺寸 H1...H4）。
2：DCF803-0016; 用于 0.3 A 到 16 A 的励磁电流的外部 1-Q 16 A 磁场。

3：DCF803-0025; 用于 0.3 A 到 25 A 的励磁电流的外部 1-Q 25 A 磁场（仅适用于尺寸 H5 和 H6）。
4：DCF803-0035; 用于 0.3 A 到 35 A 的励磁电流的外部 1-Q 35 A 磁场。

5：DCF803 terminal 5 A（DCF803 端子 5 A）; 外部 1-Q 16 A 磁场（DCF803-0016），内部 1-Q 25
A 磁场（DCF803-0025）或外部 1-Q 35 A 磁场（DCF803-0035），用于 0.3 A 到 5 A 的励磁电流。

注：使用 5 A端子。

6：DCF803-0050; 外部 1-Q 50 A 磁场。

7：DCF804-0050; 外部 4-Q 50 A 磁场。

8：DCF803-0060; 外部 1-Q 60 A 磁场。

9：DCF804-0060; 外部 4-Q 60 A 磁场。

10：DCS880-S01; 外部 2-Q标准 DCS880 模块。

11：DCS880-S02; 外部 4-Q 标准 DCS880 模块。

16：External field exciter via AI1（经由 AI1 的外部磁场）; 第三方磁场，通过 AI1 确认。

17：External field exciter via AI2（经由 AI2 的外部磁场）; 第三方磁场，通过 AI2 确认。

18：External field exciter via AI3（经由 AI3 的外部磁场）; 第三方磁场，通过 AI3 确认。

19：Multiple field exciters（多励磁）; 参见 DCS880多台磁场的电机控制(3ADW000xxx)。
0 … 19 - - 1 = 1 是 否 信号

07.42 M1 field exciter firmware version（电机 1 磁场固件版本）

电机 1 磁场固件的版本号。

例如：1.02.0.0 = 固件版本 2。
0.00.0.0 … 255.255.255.255 - - 1 = 1 是 否 信号

07.45 M2 field exciter type（电机 2磁场类型）

电机 2 磁场类型。

从 42.49 M2 used field exciter type 读取。

0：None（无）; 没有连接或连接了第三方磁场。

1：OnBoard（机载）; 集成 1-Q 磁场（仅适用于尺寸 H1...H4）。
2：DCF803-0016; 用于 0.3 A 到 16 A 的励磁电流的外部 1-Q 16 A 磁场。

3：DCF803-0025; 用于 0.3 A 到 25 A 的励磁电流的外部 1-Q 25 A 磁场（仅适用于尺寸 H5 和 H6）。
4：DCF803-0035; 用于 0.3 A 到 35 A 的励磁电流的外部 1-Q 35 A 磁场。

5：DCF803 terminal 5 A（DCF803 端子 5 A）; 外部 1-Q 16 A 磁场（DCF803-0016），内部 1-Q 25
A 磁场（DCF803-0025）或外部 1-Q 35 A 磁场（DCF803-0035），用于 0.3 A 到 5 A 的励磁电流。

注：使用 5 A端子。

6：DCF803-0050; 外部 1-Q 50 A 磁场。

7：DCF804-0050; 外部 4-Q 50 A 磁场。

8：DCF803-0060; 外部 1-Q 60 A 磁场。

9：DCF804-0060; 外部 4-Q 60 A 磁场。
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10：DCS880-S01; 外部 2-Q标准 DCS880 模块。

11：DCS880-S02; 外部 4-Q 标准 DCS880 模块。

16：External field exciter via AI1（经由 AI1 的外部磁场）; 第三方磁场，通过 AI1 确认。

17：External field exciter via AI2（经由 AI2 的外部磁场）; 第三方磁场，通过 AI2 确认。

18：External field exciter via AI3（经由 AI3 的外部磁场）; 第三方磁场，通过 AI3 确认。

19：Multiple field exciters（多台磁场）; 参见 DCS880 多台磁场的电机控制(3ADW000xxx)。
0 … 19 - - 1 = 1 是 否 信号

07.46 M2 field exciter firmware version（电机 2 磁场固件版本）

电机 2 磁场固件的版本号。

例如：1.01.0.0 = 固件版本 1。
0.00.0.0 … 255.255.255.255 - - 1 = 1 是 否 信号

07.50 Progress signal（进度信号）

用于 PC 工具中启动助手的进度信号。

0 … 100 - % 1 = 1 % 是 否 信号

10 Standard DI, RO（标准数字输入，继电器输出）
数字输入和继电器输出的配置。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 比例/16 位现场

总线标定值

易失 运行中修

改

类型

10.01 DI status（DI 状态）

数字输入的状态。

显示 DI1 … DI6 和 DIL的状态。输入的开/关延时（如果已指定）被忽略。由 10.51 DI filter time定
义滤波时间。

第 0…5 位反应了 DI1…DI6 的状态。第 15位反映了 DIL输入的状态。

例如：1000000000010011b = DIL、DI5、DI2 和 DI1 闭合，DI3、DI4和 DI6 断开。

位的分配：

位 名称 值 注释

0 DI1 1 得电

1 DI2 1 得电

2 DI3 1 得电

3 DI4 1 得电

4 DI5 1 得电

5 DI6 1 得电

6 Reserved
（保留）

7 Reserved
（保留）

8 Reserved
（保留）
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9 Reserved
（保留）

10 Reserved
（保留）

11 Reserved
（保留）

12 Reserved
（保留）

13 Reserved
（保留）

14 Reserved
（保留）

15 DIL 1 得电

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

10.02 DI delayed status（数字输入延时状态）

数字输入的延时状态。

显示 DI1 … DI6 和 DIL的延时状态。该字仅在开/关延时（如果已指定）后进行更新。

第 0...5 位反应 DI1...DI6 的延时状态。第 15位反映 DIL输入的延时后状态。

例如：1000000000010011b = DIL、DI5、DI2 和 DI1 闭合，DI3、DI4和 DI6 断开。

位的分配：

位 名称 值 注释

0 DI1 1 得电

1 DI2 1 得电

2 DI3 1 得电

3 DI4 1 得电

4 DI5 1 得电

5 DI6 1 得电

6 Reserved
（保留）

7 Reserved
（保留）

8 Reserved
（保留）

9 Reserved
（保留）

10 Reserved
（保留）

11 Reserved
（保留）

12 Reserved
（保留）
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13 Reserved
（保留）

14 Reserved
（保留）

15 DIL 1 得电

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

10.03 DI force selection（数字输入强制选择）

强制数字输入。

出于试验等目的，可强制 DI1 … DI6和 DIL的状态。10.04 DI force data的数据来自每个数字输入。

它的值对应 10.03 DI force selection所选择位的值。

位的分配：

位 名称 值 注释

0 DI1 1 将 DI1 强制为 10.04 DI force data第 0 位的值

1 DI2 1 将 DI2 强制为 10.04 DI force data第 1 位的值

2 DI3 1 将 DI3 强制为 10.04 DI force data第 2 位的值

3 DI4 1 将 DI4 强制为 10.04 DI force data第 3 位的值

4 DI5 1 将 DI5 强制为 10.04 DI force data第 4 位的值

5 DI6 1 将 DI6 强制为 10.04 DI force data第 5 位的值

6 Reserved
（保留）

7 Reserved
（保留）

8 Reserved
（保留）

9 Reserved
（保留）

10 Reserved
（保留）

11 Reserved
（保留）

12 Reserved
（保留）

13 Reserved
（保留）

14 Reserved
（保留）

15 DIL 1 将 DIL强制为 10.04 DI force data 第 15 位的值

0000h … FFFFh 0000h - 1 = 1 是 是 参数

10.04 DI force data（数字输入强制数据）
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数字输入的强制数值。

允许把 DI1 … DI6 和 DIL强制为 0 或 1。只能强制 10.03 DI force selection 中已经选择的位。

第 0…5 位为 DI1…DI6 的强制值。第 15 位是 DIL输入的强制值。

位的分配：

位 名称 值 注释

0 DI1 1 把 DI1 强制为 1
1 DI2 1 把 DI2 强制为 1
2 DI3 1 把 DI3 强制为 1
3 DI4 1 把 DI4 强制为 1
4 DI5 1 把 DI5 强制为 1
5 DI6 1 把 DI6 强制为 1
6 Reserved

（保留）

7 Reserved
（保留）

8 Reserved
（保留）

9 Reserved
（保留）

10 Reserved
（保留）

11 Reserved
（保留）

12 Reserved
（保留）

13 Reserved
（保留）

14 Reserved
（保留）

15 DIL 1 把 DIL强制为 1

0000h … FFFFh 0000h - 1 = 1 是 是 参数

10.05 DI1 ON delay（数字输入 1 ON 延时）

信号输入 DI1 的 ON 延时。

定义 DI1 的 ON 延时。



66

3ADW000474R0121 DCS880 固件手册  cn a

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 比例/16 位现场

总线标定值

易失 运行中修

改

类型

tOn = 10.05 DI1 ON delay
tOff = 10.06 DI1 OFF delay
*数字输入状态。由 10.01 DI status 显示。

**显示 10.02 DI delayed status。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

10.06 DI1 OFF delay（数字输入 1 OFF延时）

信号输入 DI1 的 OFF延时。

定义 DI1 的 OFF 延时。

参见 10.05 DI1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

10.07 DI2 ON delay（数字输入 2 ON 延时）

信号输入 DI2 的 ON 延时。

定义 DI2 的 ON 延时。

参见 10.05 DI1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

10.08 DI2 OFF delay（数字输入 2 OFF延时）

信号输入 DI2 的 OFF延时。

定义 DI2 的 OFF 延时。

参见 10.05 DI1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

10.09 DI3 ON delay（数字输入 3 ON 延时）

信号输入 DI3 的 ON 延时。

定义 DI3 的 ON 延时。

参见 10.05 DI1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

10.10 DI3 OFF delay（数字输入 3 OFF延时）

信号输入 DI3 的 OFF延时。

定义 DI3 的 OFF 延时。

参见 10.05 DI1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

10.11 DI4 ON delay（数字输入 4 ON 延时）

信号输入 DI4 的 ON 延时。
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定义 DI4 的 ON 延时。

参见 10.05 DI1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

10.12 DI4 OFF delay（数字输入 4 OFF延时）

信号输入 DI4 的 OFF延时。

定义 DI4 的 OFF延时。

参见 10.05 DI1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

10.13 DI5 ON delay（数字输入 5开启延时）

信号输入 DI5 的 ON 延时。

定义 DI5 的 ON 延时。

参见 10.05 DI1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

10.14 DI5 OFF delay（数字输入 5 OFF延时）

信号输入 DI5 的 OFF延时。

定义 DI5 的 OFF延时。

参见 10.05 DI1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

10.15 DI6 ON delay（数字输入 6 ON 延时）

信号输入 DI6 的 ON 延时。

定义 DI6 的 ON 延时。

参见 10.05 DI1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

10.16 DI6 OFF delay（数字输入 6 OFF延时）

信号输入 DI6 的 OFF延时。

定义 DI6 的 OFF延时。

参见 10.05 DI1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

10.21 RO status（继电器输出状态）

继电器输出状态。

显示 RO1 … RO3 和主接触器输出状态（XSMC:1/2）
例如：0000000000000001b = RO1 得电，RO2 … RO3断电，并且 XSMC: 1/2 关闭。

位的分配：

位 名称 值 注释

0 RO1 1 得电

1 RO2 1 得电

2 RO3 1 得电

3 … 14 Reserved
（保留）

15 XSMC：1/2 1 得电
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0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

10.24 RO1 source（继电器输出 1信号源）

继电器输出 RO1 的信号源。

选择要连接到 RO1 的信号/参数位。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Not energized（未得电）; 输出未得电。

1：Energized（已得电）; 输出已得电。

2：Enabled（允许）; 06.16.b02 Drive status word 1。
3：Ready on（开启就绪）; 06.16.b03 Drive status word 1。
4：Ready run（运行就绪）; 06.16.b04 Drive status word 1。
5：Ready reference（给定值就绪）; 06.16.b05 Drive status word 1。
6：At setpoint（位于设定点）; 06.15.b08 Main status word。
10：Reverse（反向），06.21.b02 Speed control status word。
11：Zero speed（零速）; 06.21.b00 Speed control status word。
12：Above limit（高于限幅）; 06.17.b10 Drive status word 2。
13：Warning（警告）; 06.15.b07 Main status word。
14：Tripped（跳闸）; 06.15.b03 Main status word。
15：Tripped （跳闸）(-1); 06.15.b03 Main status word inverted。
16：Open command（打开命令）; 44.01.b00 Brake control status。
24：Remote（远程）; 06.11.b09 Main status word。
40：RO/DIO control word bit 0（继电器输出/数字输入输出控制字第 0 位）; 10.99.b00 RO/DIO 
control word。
41：RO/DIO control word bit 1（继电器输出/数字输入输出控制字第 1 位）; 10.99.b01 RO/DIO 
control word。
42：RO/DIO control word bit 2（继电器输出/数字输入输出控制字第 2 位）; 10.99.b02 RO/DIO 
control word。
43：RO/DIO control word bit 8（继电器输出/数字输入输出控制字第 8 位）; 10.99.b08 RO/DIO 
control word。
44：RO/DIO control word bit 9（继电器输出/数字输入输出控制字第 9 位）; 10.99.b09 RO/DIO 
control word。
0 … 44 准备开启 - 1 = 1 否 是 参数

10.25 RO1 ON delay（继电器输出 1 ON延时）

继电器输出 RO1 的 ON 延时。

定义 RO1 的 ON 延时。
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tOn = 10.25 RO1 ON delay
tOff = 10.26 RO1 OFF delay
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

10.26 RO1 OFF delay（继电器输出 1 OFF 延时）

继电器输出 RO1 的 OFF延时。

定义 RO1 的 OFF 延时。

参见 10.25 RO1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

10.27 RO2 source（继电器输出 2信号源）

继电器输出 RO2 的信号源。

选择要连接到 RO2 的信号/参数位。

参见 10.24 RO1 source。
0 … 44 运行就绪 - 1 = 1 否 是 参数
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10.28 RO2 ON delay（继电器输出 2 ON延时）

继电器输出 RO2 的 ON 延时。

定义 RO2 的 ON 延时。

参见 10.25 RO1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

10.29 RO2 OFF delay（继电器输出 2 OFF 延时）

继电器输出 RO2 的 OFF延时。

定义 RO2 的 OFF 延时。

参见 10.25 RO1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

10.30 RO3 source（继电器输出 3的信号源）

继电器输出 RO3 的信号源。

选择要连接到 RO3 的信号/参数位。

参见 10.24 RO1 source。
0 … 44 给定就绪 - 1 = 1 否 是 参数

10.31 RO3 ON delay（继电器输出 3 ON延时）

继电器输出 RO3 的 ON 延时。

定义 RO3 的 ON 延时。

参见 10.25 RO1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

10.32 RO3 OFF delay（继电器输出 3 OFF 延时）

继电器输出 RO3 的 OFF延时。

定义 RO3 的 OFF 延时。

参见 10.25 RO1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

10.51 DI filter time（数字输入滤波时间）

10.01 DI status 的滤波时间常数。

定义 10.01 DI status 的滤波时间常数。

0.3 … 100.0 10.0 ms 10 = 1 ms 否 是 参数

10.99 RO/DIO control word（继电器输出/数字输入输出控制字）

继电器输出（RO）和数字输入/输出（DIO）的控制字。

通过现场总线等控制继电器输出和数字输入/输出的存储参数。

控制变流器的继电器输出和数字输入/输出，发送一个位分配如下所示的控制字，比如，作为

Modbus I/O 数据（参见 58.101 Data I/O 1 … 58.124 Data I/O 24）。
继电器输出 RO1 的示例：

58.101 Data I/O 1 = RO/DIO control word和 10.24 RO1 source = RO/DIO control word bit 0。
位的分配：

位 名称 值 注释

0 RO1 1 得电。继电器输出 RO1 的位。参见 10.24 RO1 source
1 RO2 1 得电。继电器输出 RO2 的位。参见 10.27 RO2 source
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2 RO3 1 得电。继电器输出 RO3 的位。参见 10.30 RO3 source
3 Reverved

（保留）

4 Reverved
（保留）

5 Reverved
（保留）

6 Reverved
（保留）

7 Reverved
（保留）

8 DIO1 1 得电。数字输入/输出DIO1的位。参见 11.06 DIO1 output source
9 DIO2 1 得电。数字输入/输出DIO2的位。参见 11.10 DIO2 output source
10 … 15 Reverved

（保留）

0000h … FFFFh 0000h - 1 = 1 否 是 参数

11 Standard DIO, FI, FO（标准数字输入输出、频率输入、频率输出）
数字输入/输出和频率输入/输出的配置。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 比例/16 位现场

总线标定值

易失 运行中修

改

类型

11.01 DIO status（数字输入输出状态）

数字输入/输出的状态。

显示 DIO1 … DIO2 的状态。开/关延时（如果已指定）被忽略。由 11.81 DIO filter time定义的滤波

时间（用于输入模式）。

第 0 … 1 位反映 DIO1 … DIO2的状态。

例如：000000000000010b = DIO2 闭合，DIO1 断开。

位的分配：

位 名称 值 注释

0 DIO1 1 得电

1 DIO2 1 得电

2 … 15 Reverved
（保留）

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

11.02 DIO delayed status（数字输入输出延时状态）

数字输入/输出的延时状态。

显示 DIO1 … DIO2 的延时状态。该字仅在开/关延时（如果已指定）后进行更新。

第 0 … 1 位反映 DIO1 … DIO2的状态。
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例如：000000000000010b = DIO2 闭合，DIO1 断开。

位的分配：

位 名称 值 注释

0 DIO1 1 得电

1 DIO2 1 得电

2 … 15 保留

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

11.05 DIO1 function（数字输入输出 1的功能）

数字输入/输出 DIO1 的功能。

选择是将 DIO1 用作数字输出、数字输入还是频率输入。

0：Output（输出）; DIO1 被用作数字输出。

1：Input（输入）; DIO1 被用作数字输入。

2：Frequency（频率）; DIO1 被用作频率输入。

0 … 2 输出 - 1 = 1 否 是 参数
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11.06 DIO1 output source（数字输入输出 1的输出信号源）

数字输入/输出 DIO1 的信号源。

在参数 11.05 DIO1 function = Output时，选择要连接到 DIO1 的信号/参数位。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Not energized（未得电）; 输出断开。

1：Energized（得电）; 输出闭合。

2：Enabled（允许）; 06.16.b02 Drive status word 1。
3：Ready on（开启就绪）; 06.16.b03 Drive status word 1。
4：Ready run（运行就绪）; 06.16.b04 Drive status word 1。
5：Ready reference（给定值就绪）; 06.16.b05 Drive status word 1。
6：At setpoint（位于设定点）; 06.15.b08 Main status word。
10：Reverse（反向），06.21.b02 Speed control status word。
11：Zero speed（零速）; 06.21.b00 Speed control status word。
12：Above limit（高于限幅）; 06.17.b10 Drive status word 2。
13：Warning（警告）; 06.15.b07 Main status word。
14：Tripped（跳闸）; 06.15.b03 Main status word。
15：Tripped （跳闸）(-1); 06.15.b03 Main status word inverted。
16：Open command（开启命令）; 44.01.b00 Brake control status。
24：Remote（远程）; 06.11.b09 Main status word。
40：RO/DIO control word bit 0（继电器输出/数字输入输出控制字第 0 位）; 10.99.b00 RO/DIO 
control word。
41：RO/DIO control word bit 1（继电器输出/数字输入输出控制字第 1 位）; 10.99.b01 RO/DIO 
control word。
42：RO/DIO control word bit 2（继电器输出/数字输入输出控制字第 2 位）; 10.99.b02 RO/DIO 
control word。
43：RO/DIO control word bit 8（继电器输出/数字输入输出控制字第 8 位）; 10.99.b08 RO/DIO 
control word。
44：RO/DIO control word bit 9（继电器输出/数字输入输出控制字第 9 位）; 10.99.b09 RO/DIO 
control word。
0 … 44 跳闸（-1） - 1 = 1 否 是 参数

11.07 DIO1 ON delay（数字输入输出 1 ON 延时）

数字输入/输出 DIO1 的 ON延时。

定 义 DIO1 的 ON 延 时 （ 当 用 作 数 字 输 出 或 数 字 输 入 时 ）。

tOn = 11.07 DIO1 ON delay
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tOff = 11.08 DIO1 OFF delay
*DIO 的状态（输入模式下）或所选信号源的状态（输出模式下）。由 11.01 DIO status 指示。

**由 11.02 DIO delayed status 指示。

0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

11.08 DIO1 OFF delay（数字输入输出 1 OFF延时）

数字输入/输出 DIO1 的 OFF延时。

定义 DIO1的 OFF延时（当用作数字输出或数字输入时）。

参见 11.07 DIO1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数
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11.09 DIO2 function（数字输入输出 2的功能）

数字输入/输出 DIO2 的功能。

选择是将 DIO2 用作数字输出、数字输入还是频率输出。

0：Output（输出）; DIO2 用作数字输出。

1：Input（输入）; DIO2 用作数字输入。

2：Frequency（频率）; DIO2 用作频率输出。

0 … 2 输出 - 1 = 1 否 是 参数

11.10 DIO2 output source（数字输入输出 2的输出信号源）

数字输入/输出 DIO2 的信号源。

选择在 11.09 DIO2 function = Output时要连接到 DIO2的信号/参数位。

参见 11.06 DIO1 output source。
0 … 44 警告 - 1 = 1 否 是 参数

11.11 DIO2 ON delay（数字输入输出 2 ON 延时）

数字输入/输出 DIO2 的 ON延时。

定义 DIO2的 ON 延时（当用作数字输出或数字输入时）。

参见 11.07 DIO1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

11.12 DIO2 OFF delay（数字输入输出 2 OFF延时）

数字输入/输出 DIO2 的 OFF延时。

定义 DIO2的 OFF延时（当用作数字输出或数字输入时）。

参见 11.07 DIO1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

11.38 Freq in 1 actual value（频率输入 1 的实际值）

频率输入 1 未标定的值。

显示标定前频率输入 1 的值（当作为频率输入使用时，通过 DIO1提供），以 Hz为单位。

参见 11.42 Freq in 1 min。
0 … 16000 - Hz 1 = 1 Hz 是 否 信号

11.39 Freq in 1 scaled（标定后的频率输入 1）
频率输入 1 标定后的值。

显示标定后频率输入 1 的值（当作为频率输入使用时，通过 DIO1提供）。

参见 11.42 Freq in 1 min。
-32768.000 …
32767.000

- - 1 = 1 是 否 信号

11.42 Freq in 1 min（频率输入 1的最小值）

频率输入 1（DIO 1）的最小频率。

定义频率输入 1 的最小输入频率（通过 DIO1 作为频率输入），以 Hz为单位。

参数 11.42 和 11.43 设置以 Hz 为单位的频率输入信号的下限和上限。参数 11.44 和 11.45 定义对应

的内部值，如下图所示：
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0 … 16000 0 Hz 1 = 1 Hz 否 是 参数

11.43 Freq in 1 max（频率输入 1的最大值）

频率输入 1（DIO 1）的最大频率。

定义频率输入 1 的最大输入频率（通过 DIO1 作为频率输入），以 Hz为单位。

参见 11.42 Freq in 1 min。
0 … 16000 16000 Hz 1 = 1 Hz 否 是 参数

11.44 Freq in 1 scaled at min（按最小值标定的频率输入 1）
频率输入 1（DIO 1）最小值对应的内部值。

11.42 Freq in 1 min（通过 DIO1 作为频率输入）的内部对应值。

参见 11.42 Freq in 1 min。
-32768.000 …
32767.000

0.000 - 1 = 1 否 是 参数

11.45 Freq in 1 scaled at max（按最大值标定的频率输入 1）
频率输入 1（DIO 1）最大值对应的内部值。

11.43 Freq in 1 max（通过 DIO1 作为频率输入）的内部对应的值。

参见 11.42 Freq in 1 min。
-32768.000 …
32767.000

1500.000 - 1 = 1 否 是 参数

11.54 Freq out 1 actual value（频率输出 1实际值）

频率输出 1 （DIO 2）的值。

显示标定后频率输出 1 的值（通过 DIO2 作为频率输出），以 Hz 为单位。

参见 11.58 Freq out 1 src min。
0 … 16000 - Hz 1 = 1 Hz 是 否 信号

11.55 Freq out 1 source（频率输出 1的信号源）

频率输出 1 （DIO 2）的信号源。

选择连接到频率输出 1 的信号/参数（通过 DIO2 作为频率输出）。

Other（其它）; 信号源选择。

0：Zero（零）; 未使用。

1：Used motor speed（电机速度）; 01.01 Used motor speed filtered。
4：Motor current（电机电流）; 01.10 Motor current in A。
6：Motor torque（电机扭矩）; 01.17 Motor torque filtered。
8：Output power（输出功率）; 01.24 Output power in kW。

10：Speed reference ramp input（速度给定斜坡输入）; 23.01 Speed reference ramp input。
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11：Speed reference ramp output（速度给定斜坡输出）; 23.02 Speed reference ramp output。
12：Use speed reference（速度给定值）; 24.01 Used speed reference。
13：Torque reference used（扭矩给定值）; 26.02 Torque reference used。
16：Process PID output actual（PID 输出实际值）; 40.01 Process PID output actual。
17：Process PID feedback actual（PID 反馈实际值）; 40.02 Process PID feedback actual。
18：Process PID setpoint actual（PID 设定点实际值）; 40.03 Process PID setpoint actual。
19：Process PID deviation actual（PID 偏差实际值）; 40.04 Process PID deviation actual。
0 … 19 使用的电机

速度

- 1 = 1 否 是 参数
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11.58 Freq out 1 src min（频率输入 1信号源的最小值）

频率输出 1（DIO 2）最小值的内部对应值。

定义频率输出 1（通过 DIO2 作为频率输出）最小频率的内部对应值。

标定参数 11.58 和 11.59 设置内部下限和上限。这些限幅对应参数 11.60 和 11.61 定义的以 Hz 为单

位的频率输出值：

把参数 11.58 设置为最大值，把参数 11.59 设置为最小值，对应关系如下图：

-32768.000 …
32767.000

0.000 - 1 = 1 否 是 参数

11.59 Freq out 1 src max（频率输出 1信号源的最大值）

频率输出 1（DIO 2）最大值的内部对应值。

定义频率输出 1（通过 DIO2 作为频率输出）最小频率的内部对应值。

参见 11.58 Freq out 1 src min。
-32768.000 …
32767.000

1500.000 - 1 = 1 否 是 参数

11.60 Freq out 1 at src min（在频率输入信号源最小值时的频率输出 1）
频率输出 1 （DIO 2）的最小值。

定义频率输出 1（通过 DIO2 作为频率输出）的最小频率，以 Hz 为单位。

参见 11.58 Freq out 1 src min。
0 … 16000 0 Hz 1 = 1 Hz 否 是 参数

11.61 Freq out 1 at src max（在频率输入信号源最大值时的频率输出 1）
频率输出 1 （DIO 2）的最大值。

定义频率输出 1（通过 DIO2 作为频率输出）的最大频率，以 Hz 为单位。
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参见 11.58 Freq out 1 src min。
0 … 16000 16000 Hz 1 = 1 Hz 否 是 参数

11.81 DIO filter time（数字输入输出滤波时间）

11.01 DIO status 的滤波时间常数。

定义 11.01 DIO status 的滤波时间常数。

0.3 … 100.0 10.0 ms 10 = 1 ms 否 是 参数

12 Standard AI（标准模拟输入）
标准模拟输入的配置。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 比例/16 位现场

总线标定值

易失 运行中修

改
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12.03 AI supervision function（模拟输入监控功能）

监控功能模拟输入。

当 AI1 … AI3 输入信号溢出最小和/或最大限幅时变流器的动作。

输入和限幅通过 12.04 AI supervision selection选择。

在使用模拟输入时，模拟输入信号监控有效。比如，设置 22.11 Speed reference 1 = AI1 scaled、AI2
scaled 或 AI3 scaled。
0：No action（无动作）; 无，禁止模拟输入监控功能。

1：Fault（故障）; 将产生故障 80A0 AI supervision。
2：Warning（警告）; 将产生警告 A8A0 AI supervision。
警告！

确保能够在通讯中断的情况下安全地继续运行。

3：Last speed（最近一次的速度）; 将产生警告 A8A0 AI supervision，运行速度为变流器警告前速

度。最近一次速度是通过 850 ms 低通滤波器速度反馈确定的。

警告！

确保能够在通讯中断的情况下安全地继续运行。

4：Speed reference safe（安全速度给定值）; 将产生警告 A8A0 AI supervision，并把速度设置为

22.46 Speed reference safe中定义的值。

警告！

确保能够在通讯中断的情况下安全地继续运行。

0 … 4 无动作 - 1 = 1 否 是 参数

12.04 AI supervision selection（模拟输入监控选择）

模拟输入监控被启用。

12.03 AI supervision function 监控 AI1 … AI3 的是否超限。

位的分配：

位 名称 值 注释

0 AI1 < 最小值 1 AI1 的最小限幅监控启用。

1 AI1 > 最大值 1 AI1 的最大限幅监控启用。

2 AI2 < 最小值 1 AI2 的最小限幅监控启用。

3 AI2 > 最大值 1 AI2 的最大限幅监控启用。
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4 AI3 < 最小值 1 AI3 的最小限幅监控启用。

5 AI3 > 最大值 1 AI4 的最大限幅监控启用。

6 … 15 Reserved
（保留）

监控限幅有 1.0 V 或 2.0 mA 的余量，参见 12.15 AI1 unit selection。
例如：

- 12.18 AI1 max = 7.000 V，那么大于 8.000 V 时激活监控动作。

- 2.17 AI1 min = 4.000 mA，那么小于 2.000 mA时激活监控动作。

0000h … FFFFh 0000h - 1 = 1 否 是 参数

12.11 AI1 actual value（模拟输入 1 实际值）

模拟输入 AI1 的值。

显示与跳线 J1 的设置一致的 AI1 的值，以 mA或 V 为单位（参见本手册的跳线和开关一节）。

-22.000 … 22.000或
-11.000 … 11.000

- mA 或 V 1000 = 1 mA
或 V

是 否 信号

12.12 AI1 scaled value（模拟输入 1 标定值）

模拟输入 AI1 的标定值。

显示标定后 AI1 的值。

参见 12.19 AI1 scaled at AI1 min 和 12.20 AI1 scaled at AI1 max。
-32768.000 …
32767.000

- - 1 = 1 是 否 信号

12.14 AI1 offset（模拟输入 1的偏移）

模拟输入 AI1 的偏移。

在 12.11 AI1 actual value上增加一个偏移值。

-0.100 … 0.100 0.000 mA 或 V 1000 = 1 mA
或 V

否 是 参数

12.15 AI1 unit selection（模拟输入 1的单位选择）

模拟输入 AI1 的单位选择。

模拟输入 AI1的单位。设置为 mA或 V，与跳线 J1的设置一致（参见本手册的跳线和开关一章）。

需要重启控制板（通过开关电源或通过 96.27 Control board boot）才能使硬件设置有效。

2：V；伏特。

10： mA；毫安。

2 … 10 V mA 或 V 1 = 1 否 是 参数

12.16 AI1 filter time（模拟输入 1的滤波时间）

模拟输入 AI1 的滤波时间常数。

定义 AI1 的滤波时间常量。
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因模拟输入有硬件过滤（约 0.25 ms）。任何参数都无法将其更改。

0.000 … 30.000 0.100 s 1000 = 1 s 否 是 参数
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12.17 AI1 min（模拟输入 1 的最小值）

模拟输入 AI1 的最小值。

定义 AI1 的最小输入值，以 mA 或 V 为单位。

参数 12.17和 12.18 设置模拟输入信号的下限和上限，以 mA 或 V 为单位。标定参数 12.19和 12.20
按以下方式定义与这些限幅对应的内部值：

-22.000 … 22.000或
-11.000 … 11.000

-20.000 或
-10.000

mA 或 V 1000 = 1 mA
或 V

否 是 参数

12.18 AI1 max（模拟输入 1的最大值）

模拟输入 AI1 的最大值。

定义 AI1 的最大输入值，以 mA 或 V 为单位。

参见 12.17 AI1 min.
-22.000 … 22.000或
-11.000 … 11.000

20.000 或
10.000

mA 或 V 1000 = 1 mA
或 V

否 是 参数

12.19 AI1 scaled at AI1 min（按模拟输入 1最小值标定的模拟输入 1）
模拟输入 AI1 的最小值对应的标定后的内部值。

与 12.17 AI1 min 所定义的 AI1 最小值相对应的内部值。

更改 12.19 和 12.20 的极性可以反转模拟输入。

参见 12.17 AI1 min.
-32768.000 …
32767.000

-1500.000 - 1 = 1 否 是 参数

12.20 AI1 scaled at AI1 max（按模拟输入 1最大值标定的模拟输入 1）
模拟输入 AI1 的最大值对应的标定后内部值

与 12.18 AI1 max所定义的 AI1 最大值相对应的内部值。

参见 12.17 AI1 min.
-32768.000 …
32767.000

1500.000 - 1 = 1 否 是 参数

12.21 AI2 actual value（模拟输入 2 的实际值）

模拟输入 AI2 的值。

显示与跳线 J2 的设置一致的 AI2 的值，以 mA或 V 为单位（参见本手册的跳线和开关一章）。

-22.000 … 22.000或 - mA 或 V 1000 = 1 mA 是 否 信号
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-11,000 … 11,000 或 V
12.22 AI2 scaled value（模拟输入 2 的标定值）

模拟输入 AI2 的标定值。

显示标定后模拟输入 AI2 的值。

参见 12.29 AI2 scaled at AI2 min 和 12.30 AI2 scaled at AI2 max。
-32768.000 …
32767.000

- - 1 = 1 是 否 信号

12.24 AI2 offset（模拟输入 2的偏移）

模拟输入 AI2 的偏移。

在 12.21 AI2 actual value上增加一个偏移值。

-0.100 … 0.100 0.000 mA 或 V 1000 = 1 mA
或 V

否 是 参数

12.25 AI2 unit selection（模拟输入 2的单位选择）

模拟输入 AI2 的单位选择。

模拟输入 AI2的单位。设置为 mA或 V，与跳线 J2的设置一致（参见本手册的跳线和开关一章）。

需要重启控制板（通过开关电源或通过 96.27 Control board boot）才能使硬件设置有效。

2：V；伏特。

10： mA；毫安培。

2 … 10 V mA 或 V 1 = 1 否 是 参数

12.26 AI2 filter time（模拟输入 2的滤波时间）

模拟输入 AI2 的滤波时间常数。

定义 AI2 的滤波时间常量。

参见 12.16 AI1 filter time。
0.000 … 30.000 0.100 s 1000 = 1 s 否 是 参数

12.27 AI2 min（模拟输入 2 的最小值）

模拟输入 AI2 的最小值。

定义模拟输入 AI2 的最小输入值，以 mA 或 V 为单位。

参数 12.27和 12.28 设置模拟输入信号的下限和上限，以 mA 或 V 为单位。标定参数 12.29和 12.30
按以下方式定义与这些限幅对应的内部值：

-22.000 … 22.000或
-11,000 … 11,000

-20.000 或
-10.000

mA 或 V 1000 = 1 mA
或 V

否 是 参数
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12.28 AI2 max（模拟输入 2的最大值）

模拟输入 AI2 的最大值。

定义 AI2 的最大输入值，以 mA 或 V 为单位。

参见 12.27 AI2 min.
-22.000 … 22.000或
-11,000 … 11,000

20.000 或
10.000

mA 或 V 1000 = 1 mA
或 V

否 是 参数

12.29 AI2 scaled at AI2 min（按模拟输入 2最小值标定的模拟输入 2）
模拟输入 AI2 的最小值对应的标定后的内部值。

与 12.27 AI2 min 所定义的 AI2 最小值相对应的内部值。

更改 12.29 和 12.30 的极性可以反转模拟输入。

参见 12.27 AI2 min.
-32768.000 …
32767.000

-100.000 - 1 = 1 否 是 参数

12.30 AI2 scaled at AI2 max（按模拟输入 2最大值标定的模拟输入 2）
模拟输入 AI2 的最大值对应的标定后内部值。

与 12.28 AI2 max所定义的 AI2 最大值相对应的内部值。

参见 12.27 AI2 min.
-32768.000 …
32767.000

100.000 - 1 = 1 否 是 参数

12.31 AI3 actual value（模拟输入 3 的实际值）

模拟输入 AI3 的值。

以 V 为单位显示 AI3 的值。

-11.000 … 11.000 - V 1000 = 1 V 是 否 信号

12.32 AI3 scaled value（模拟输入 3 的标定值）

模拟输入 AI3 的标定值。

显示标定后 AI3 的值。

参见 12.39 AI3 scaled at AI3 min 和 12.40 AI3 scaled at AI3 max。
-32768.000 …
32767.000

- - 1 = 1 是 否 信号

12.34 AI3 offset（模拟输入 3的偏移）

模拟输入 AI3 的偏移。

在 12.31 AI3 actual value上增加一个偏移值。

-0.100 … 0.100 0.000 V 1000 = 1 V 否 是 参数

12.36 AI3 filter time（模拟输入 3的滤波时间）

模拟输入 AI3 的滤波时间常数。

定义模拟输入 AI3 的滤波时间常量。

参见 12.16 AI1 filter time。
0.000 … 30.000 0.100 s 1000 = 1 s 否 是 参数

12.37 AI3 min（模拟输入 3 的最小值）

模拟输入 AI3 的最小值。

定义 AI3 的最小输入值，以 V 为单位。
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参数 12.37 和 12.38 设置模拟输入信号的下限和上限，以 V 为单位。标定参数 12.39 和 12.40 按以

下方式定义与这些限幅对应的内部值：

-11.000 … 11.000 -10.000 V 1000 = 1 V 否 是 参数

12.38 AI3 max（模拟输入 3的最大值）

模拟输入 AI3 的最大值。

定义 AI3 的最大输入值，以 V 为单位。

参见 12.37 AI3 min.
-11.000 … 11.000 10.000 V 1000 = 1 V 否 是 参数

12.39 AI3 scaled at AI3 min（按模拟输入 3最小值标定的模拟输入 3）
模拟输入 AI3 的最小值对应的标定后的内部值。

与 12.37 AI3 min 所定义的 AI3 最小值相对应的内部值。

更改 12.39 和 12.40 的极性可以反转模拟输入。

参见 12.37 AI3 min.
-32768.000 …
32767.000

-100.000 - 1 = 1 否 是 参数

12.40 AI3 scaled at AI3 max（按模拟输入 3最大值标定的模拟输入 3）
模拟输入 AI3 的最大值对应的标定后的内部值。

与 12.38 AI3 max所定义的 AI3 最大值相对应的内部值。

参见 12.37 AI3 min.
-32768.000 …
32767.000

100.000 - 1 = 1 否 是 参数

13 Standard AO（标准模拟输出）
标准模拟输出的配置。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 比例/16 位现场

总线标定值

易失 运行中修

改

类型

13.11 AO1 actual value（模拟输出 1 的实际值）
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模拟输出 AO1 的值。

显示与跳线 J5 的设置一致的 AO1的值，以 mA或 V 为单位（参见本手册的跳线和开关一章）。

0.000 … 22.000 或

-10,000 … 10,000
- mA 或 V 1000 = 1 mA

或 V
是 否 信号

13.12 AO1 source（模拟输出 1的信号源）

模拟输出 AO1 的信号源。

选择要连接到 AO1 的信号/参数，或者将输出设为励磁模式以便将恒定电流反馈至温度传感器。

Other（其它）; 信号源选择。

0：Zero（零）; 未使用。

1：Used motor speed（电机速度）; 01.01 Used motor speed filtered。
4：Motor current（电机电流）; 01.10 Motor current in A。
6：Motor torque（电机扭矩）; 01.17 Motor torque filtered。
8：Output power（输出功率）; 01.24 Output power in kW。

10：Speed reference ramp input（速度给定值斜坡输入）; 23.01 Speed reference ramp input。
11：Speed reference ramp output（速度给定值斜坡输出）; 23.02 Speed reference ramp output。
12：Use speed reference（速度给定）; 24.01 Used speed reference。
13：Torque reference used（转矩给定）; 26.02 Torque reference used。
16：Process PID output actual（PID 输出实际值）; 40.01 Process PID output actual。
17：Process PID feedback actual（PID 反馈实际值）; 40.02 Process PID feedback actual。
18：Process PID setpoint actual（PID 设定点实际值）; 40.03 Process PID setpoint actual。
19：Process PID deviation actual（PID 偏差实际值）; 40.04 Process PID deviation actual。
20：Force PT100 excitation（强制 PT100励磁）; AO1 用于将励磁电流反馈到 1 ... 3 个 PT100 传感

器。参见本手册的电机热保护一章。

21：Force KTY84 excitation（强制 KTY84 励磁）; AO1 用于将励磁电流反馈到 KTY84 传感器。

参见本手册的电机热保护一章。

22：Force PTC excitation（强制 PTC励磁）; AO1 用于将励磁电流反馈到 1 ... 3 个 PTC 传感器。

参见本手册的电机热保护一章。

23：Force PT1000 excitation（强制 PT1000 励磁）; AO1 用于将励磁电流反馈到 1 ... 3 个 PT1000
传感器。参见本手册的电机热保护一章。

37：AO1 data storage（模拟输出 1数据存储）; 参见 13.91 AO1 data storage。
38：AO2 data storage（模拟输出 2数据存储）; 参见 13.92 AO2 data storage。
0 … 38 使用的电机

速度

- 1 = 1 否 是 参数

13.15 AO1 unit selection（模拟输出 1的单位选择）

模拟输出 AO1 的单位选择。

选择 AO1 的单位。设置为 mA 或 V，与跳线 J5的设置一致（参见本手册的跳线和开关一章）。

需要重启控制板（通过开关电源或通过 96.27 Control board boot）才能使硬件设置有效。

2：V；伏特。

10： mA；毫安培。

2 … 10 V mA 或 V 1 = 1 否 是 参数

13.16 AO1 filter time（模拟输出 1的滤波时间）

模拟输出 AO1 的滤波时间常数。
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定义 AO1 的滤波时间常量。

0.000 … 30.000 0.100 s 1000 = 1 s 否 是 参数

13.17 AO1 source min（模拟输出 1信号源的最小值）

模拟输出 AO1 的最小值对应的标定后的内部值。

与 AO1 最小值相对应的内部值。

标定参数 13.17和 13.18 设置内部下限和上限。这些限幅与参数 13.19和 13.20 定义的以 mA或 V为

单位的模拟输出值相对应：

把参数 13.17 设置为最大值，把参数 13.18 设置为最小值，使输出反转：
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-32768.0 … 32767.0 -1500.0 - 1 = 1 否 是 参数

13.18 AO1 source max（模拟输出 1信号源的最大值）

模拟输出 AO1 的最大值对应的标定后的内部值。

与 AO1 最大值相对应的内部值。

参见 13.17 AO1 source min。
-32768.0 … 32767.0 1500.0 - 1 = 1 否 是 参数

13.19 AO1 out at AO1 src min（模拟输出 1信号源最小值对应的模拟输出 1的输出值）

最小模拟输出 AO１的值。

定义 AO1 的最小输出值，以 mA 或 V 为单位。

参见 13.17 AO1 source min。
0.000 … 22.000 或

-10,000 … 10,000
0.000 或
-10.000

mA 或 V 1000 = 1 mA
或 V

否 是 参数

13.20 AO1 out at AO1 src max（模拟输出 1信号源最大值时的模拟输出 1的输出值）

最大模拟输出 AO１的值。

定义 AO1 的最大输出值，以 mA 或 V 为单位。

参见 13.17 AO1 source min。
0.000 … 22.000 或

-10,000 … 10,000
20.000 或
10.000

mA 或 V 1000 = 1 mA
或 V

否 是 参数

13.21 AO2 actual value（模拟输出 2 的实际值）

模拟输出 AO2 的值。。

以 V 为单位显示 AO2的值。

-10.000 … 10.000 - V 1000 = 1 V 是 否 信号

13.22 AO2 source（模拟输出 2的信号源）

模拟输出 AO2 的信号源。

选择要连接到 AO2 的信号/参数，或者将输出设为励磁模式将恒定电流反馈至温度传感器。

参见 13.12 AO1 source。
0 … 38 电机电流 - 1 = 1 否 是 参数

13.26 AO2 filter time（模拟输出 2的滤波时间）

模拟输出 AO2 的滤波时间常数。

定义 AO2 的滤波时间常量。

参见 13.16 AO1 filter time。
0.000 … 30.000 0.100 s 1000 = 1 s 否 是 参数
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13.27 AO2 source min（模拟输出 2信号源的最小值）

模拟输出 AO2 的最小值对应的标定后的内部值。

与 AO2 所需最小值相对应的内部值。

标定参数 13.27 和 13.28 设置内部下限和上限。这些限幅与参数 13.29 和 13.30 定义的以 V 为单位

的模拟输出值相对应：

设置参数 13.27 为最大值，13.28 为最小值，可以反转输出：

-32768.0 … 32767.0 -100.0 - 1 = 1 否 是 参数

13.28 AO2 source max（模拟输出 2信号源的最大值）

模拟输出 AO2 的最大值对应的标定后的内部值

与 AO2 所需最大值相对应的内部值。

参见 13.27 AO2 source min。
-32768.0 … 32767.0 100.0 - 1 = 1 否 是 参数

13.29 AO2 out at AO2 src min（模拟输出 2信号源最小值时的模拟输出 2 的输出值）

最小模拟输出 AO2 的值。

定义 AO2 的最小输出值，以 V 为单位。

参见 13.27 AO2 source min。
-10.000 … 10.000 -10.000 V 1000 = 1 V 否 是 参数

13.30 AO2 out at AO2 src max（模拟输出 2信号源最大值时的模拟输出 2的输出值）

最大模拟输出 AO2 的值。
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定义 AO2 的最大输出值，以 V 为单位。

参见 13.27 AO2 source min。
-10.000 … 10.000 10.000 V 1000 = 1 V 否 是 参数
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13.80 Scaling of fixed current output（固定电流输出的标定）

固定电枢电流输出的标定（IACT）。
显示电枢电流的模拟输出的标定，以安培/10 V 输出电压为单位。该输出用于使用示波器来测量电

枢电流。参见端子 SDCS-CON-H01 XAO:4 和 XAO:5。
-32500 … 32500 - A 1 = 1 A 是 否 信号

13.91 AO1 data storage（模拟输出 1的数据存储）

模拟输出 AO1 的存储参数。

通过现场总线等设置模拟输出 AO1 的存储参数。

设置模拟输出 AO1 通过嵌入式现场总线等发送一个值（参见 58.101 Data I/O 1 … 58.124 Data I/O
24）。
例如：设置 58.101 Data I/O 1 = AO1 data storage和 13.12 AO1 source = AO1 data storage。
-327.68 … 327.67 0.00 - 100 = 1 否 是 参数

13.92 AO2 data storage（模拟输出 2的数据存储）

模拟输出 AO2 的存储参数。

通过现场总线等设置模拟输出 AO2 的存储参数。

设置模拟输出 AO2 通过嵌入式现场总线等发送一个值（参见 58.101 Data I/O 1 … 58.124 Data I/O
24）。
例如：设置 58.101 Data I/O 1 = AO2 data storage和 13.22 AO2 source = AO2 data storage。
-327.68 … 327.67 0.00 - 100 = 1 否 是 参数

14 I/O extension module 1（I/O 扩展模块 1）
I/O 扩展模块 1 的配置。

参数分组的内容视所选 I/O 扩展模块类型而定。

索引 名称
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范围 默认值 设备 比例/16 位现场

总线标定值
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改
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14.01 Module 1 type（模块 1类型）

第一个 I/O 扩展模块。

激活 I/O 扩展模块 1（并指定其类型）。

0：None（无）；未启用。

1：FIO-01; 增加四个数字输入和输出以及两个继电器输出。

2：FIO-11; 增加两个数字输入和输出、三个模拟输入和一个模拟输出。

3：FDIO-01; 增加三个数字输入以及两个继电器输出。

4：FAIO-01; 增加两个模拟输入以及两个模拟输出。

0 … 4 无 - 1 = 1 否 否 参数

14.02 Module 1 location（模块 1的位置）

第一个 I/O 扩展模块的位置。

激活并指定第一个 I/O 扩展模块在控制板上的安装位置（插槽 1 ... 3）。或者，指定 FEA-03 扩展模

块上插槽的节点 ID。

1：Slot1（插槽 1）; I/O 扩展模块 1位于第 1 个插槽内。

2：Slot2（插槽 2）; I/O 扩展模块 1位于第 2 个插槽内。
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3：Slot3（插槽 3）; I/O 扩展模块 1位于第 3 个插槽内。

4 … 254：FEA-03 扩展模块上插槽的节点 ID。

1 … 254 Slot1 - 1 = 1 否 否 参数

14.03 Module 1 status（模块 1的状态）

第一个 I/O 扩展模块的状态。

0：No option（无选件）; 指定插槽内未检测到模块。

1：No communication（无通讯）; 已检测到模块，但无法与其通讯。

2：Unknown（未知）; 模块类型未知。

15：FIO-01; 已检测到 FIO-01 模块，且该模块已激活。

20：FIO-11; 已检测到 FIO-11 模块，且该模块已激活。

23：FDIO-01; 已检测到 FDIO-01 模块，且该模块已激活。

24：FAIO-01; 已检测到 FAIO-01 模块，且该模块已激活。

0 … 24 - - 1 = 1 是 否 信号

14.05 DI status（数字输入的状态）

数字输入的状态。

（当 14.01 Module 1 type = FDIO-01 时可见）

显示 DI1 … DI3 的状态。输入的 ON/OFF延时（如果已指定）被忽略。由 14.08 DI filter time定义

过滤时间。

第 0 … 2 位反映 DI1 … DI3 的状态。

例如：0000000000000011b = DI2 和 DI1 为 ON，DI3 为 OFF。
位的分配：

位 名称 值 注释

0 DI1 1 ON
1 DI2 1 ON
2 DI3 1 ON
3 … 15 Reserved

（保留）

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

14.05 DIO status（数字输入输出的状态）

数字输入/输出的状态。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-01 或 FIO-11 时可见）

显示扩展模块上 DIO1 … DIO2/DIO4的状态。ON/OFF延时（如果已指定）被忽略。由 14.08 DIO
filter time定义的滤波时间（用于输入模式）。

第 0…3 位反应 DIO1…DIO4 的状态。

该参数激活位的数量取决于扩展模块上数字输入/输出的数量。

例如：0000000000001001b = DIO1 和 DIO4 为 ON，其余则为 OFF。
位的分配：

位 名称 值 注释

0 DIO1 1 ON
1 DIO2 1 ON
2 DIO3 1 ON
3 DIO4 1 ON
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4 … 15 Reserved
（保留）

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

14.06 DI delayed status（数字输入的延时状态）

数字输入的延时状态。

（当 14.01 Module 1 type = FDIO-01 时可见）

显示 DI1 … DI3 的延时状态。该字仅在 ON/OFF延时（如果已指定）后进行更新。

第 0 … 2 位反映 DI1 … DI3 的状态。

例如：0000000000000011b = DI2 和 DI1 为 ON，DI3为 OFF。
位的分配：

位 名称 值 注释

0 DI1 1 ON
1 DI2 1 ON
2 DI3 1 ON
3 … 15 Reserved

（保留）

0000h … FFFFh 0000h - 1 = 1 是 是 参数

14.06 DIO delayed status（数字输入输出的延时状态）

数字输入/输出的延时状态。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-01 或 FIO-11 时可见）

显示扩展模块上 DIO1 … DIO2/DIO4 的延时状态。该字仅在 ON/OFF 延时（如果已指定）后进行

更新。

第 0…3 位反应 DIO1…DIO4 的状态。

该参数激活位的数量取决于扩展模块上数字输入/输出的数量。

例如：000000000000001001b = DIO1 和 DIO4 为 ON，其余则为 OFF。
位的分配：

位 名称 值 注释

0 DIO1 1 ON
1 DIO2 1 ON
2 DIO3 1 ON
3 DIO4 1 ON
4 … 15 Reserved

（保留）

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

14.08 DI filter time（数字输入滤波时间）

14.05 DI status 的滤波时间常数。

（当 14.01 Module 1 type = FDIO-01 时可见）

定义 14.05 DI status 的滤波时间常数。

0.3 … 100.0 10.0 ms 10 = 1 ms 否 是 参数
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14.08 DIO filter time（数字输入输出滤波时间）

14.05 DIO status 的滤波时间常数。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-01 或 FIO-11 时可见）

定义 14.05 DIO status 的滤波时间常数。

0.3 … 100.0 10.0 ms 10 = 1 ms 否 是 参数

14.09 DIO1 function（数字输入输出 1的功能）

数字输入/输出 DIO1 的功能。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-01 或 FIO-11 时可见）

选择是将扩展模块的 DIO1 用作数字输出还是输入。

0：Output（输出）; DIO1 用作数字输出。

1：Input（输入）; DIO1 用作数字输入。

0 … 1 输入 - 1 = 1 否 是 参数

14.11 DIO1 output source（数字输入输出 1的信号源）

数字输入/输出 DIO1 的信号源。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-01 或 FIO-11 时可见）

在参数 14.09 DIO1 function = Output 时，选择要连接到扩展模块的 DIO1 的信号/参数位。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Not energized（未通电）; 输出关闭。

1：Energized（通电）; 输出打开。

2：Enabled（允许）; 06.16.b02 Drive status word 1。
3：Ready on（On 就绪）; 06.16.b03 Drive status word 1。
4：Ready run（运行就绪）; 06.16.b04 Drive status word 1。
5：Ready reference（给定就绪）; 06.16.b05 Drive status word 1。
6：At setpoint（位于设定点）; 06.15.b08 Main status word。
10：Reverse（反向），06.21.b02 Speed control status word。
11：Zero speed（零速）; 06.21.b00 Speed control status word。
12：Above limit（高于限幅）; 06.17.b10 Drive status word 2。
13：Warning（警告）; 06.15.b07 Main status word。
14：Tripped（跳闸）; 06.15.b03 Main status word。
15：Tripped （跳闸）(-1); 06.15.b03 Main status word inverted。
16：Open command（开启命令）; 44.01.b00 Brake control status。
24：Remote（远程）; 06.11.b09 Main status word。
40：RO/DIO control word bit 0（继电器输出/数字输入输出控制字第 0 位）; 10.99.b00 RO/DIO 
control word。
41：RO/DIO control word bit 1（继电器输出/数字输入输出控制字第 1 位）; 10.99.b01 RO/DIO
control word。
42：RO/DIO control word bit 2（继电器输出/数字输入输出控制字第 2 位）; 10.99.b02 RO/DIO 
control word。
43：RO/DIO control word bit 8（继电器输出/数字输入输出控制字第 8 位）; 10.99.b08 RO/DIO 
control word。
44：RO/DIO control word bit 9（继电器输出/数字输入输出控制字第 9 位）; 10.99.b09 RO/DIO 
control word。
0 … 44 未带电 - 1 = 1 否 是 参数
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14.12 DI1 ON delay（数字输入 1 的 ON 延时）

信号输入 DI1 的 ON 延时。

（当 14.01 Module 1 type = FDIO-01 时可见）

定义 DI1 的 ON 延时。

tOn = 14.12 DI1 ON delay
tOff = 14.13 DI1 OFF delay
*数字输入的状态。由 14.05 DI status 显示。

**由 14.06 DI delayed status 显示。

0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

14.12 DIO1 ON delay（数字输入输出 1的 ON延时）

数字输入/输出 DIO1 的 ON延时。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-01 或 FIO-11 时可见）

定义 DIO1的 ON 延时。

tOn = 14.12 DIO1 ON delay
tOff = 14.13 DIO1 OFF delay
*DIO 的状态（输入模式下）或所选信号源的状态（输出模式下）。由 14.05 DIO status 指示。

**由 14.06 DIO delayed status 指示。

0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

14.13 DI1 OFF delay（数字输入 1的 OFF 延时）

信号输入 DI1 的 OFF延时。

（当 14.01 Module 1 type = FDIO-01 时可见）

定义 DI1 的 OFF延时。

参见 14.12 DI1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数
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14.13 DIO1 OFF delay（数字输入输出 1的 OFF延时）

数字输入/输出 DIO1 的 OFF延时。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-01 或 FIO-11 时可见）

定义 DIO1的 OFF延时（当用作数字输出或数字输入时）。

参见 14.12 DIO1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

14.14 DIO2 function（数字输入输出 2的功能）

数字输入/输出 DIO2 的功能。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-01 或 FIO-11 时可见）

选择扩展模块的 DIO2 用作数字输出还是输入。

0：Output（输出）; DIO2 用作数字输出。

1：Input（输入）; DIO2 用作数字输入。

0 … 1 输入 - 1 = 1 否 是 参数

14.16 DIO2 output source（数字输入输出 2的输出信号源）

数字输入/输出 DIO2 的信号源。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-01 或 FIO-11 时可见）

在参数 14.14 DIO2 function = Output 时，选择要连接到 DIO2 的信号/参数位。

参见 14.11 DIO1 output source。
0 … 44 未带电 - 1 = 1 否 是 参数

14.17 DI2 ON delay（数字输入 2 的 ON 延时）

信号输入 DI2 的 ON 延时。

（当 14.01 Module 1 type = FDIO-01 时可见）

定义 DI2 的 ON 延时。

参见 14.12 DI1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

14.17 DIO2 ON delay（数字输入输出 2的开启延迟）

数字输入/输出 DIO2 的 ON延时。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-01 或 FIO-11 时可见）

定义 DIO2的 ON 延时。

参见 14.12 DIO1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

14.18 DI2 OFF delay（数字输入 2的 OFF 延时）

信号输入 DI2 的 OFF延时。

（当 14.01 Module 1 type = FDIO-01 时可见）

定义 DI2 的 OFF延时。

参见 14.12 DI1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数
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14.18 DIO2 OFF delay（数字输入输出 2的 OFF延时）

数字输入/输出 DIO2 的 OFF延时。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-01 或 FIO-11 时可见）

定义 DIO2 的 OFF 延时。

参见 14.12 DIO1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

14.19 DIO3 function（数字输入输出 3的功能）

数字输入/输出 DIO3 的功能。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-01 时可见）

选择是将扩展模块的 DIO3 用作数字输出还是输入。

0：Output（输出）; DIO3 用作数字输出。

1：Input（输入）; DIO3 用作数字输入。

0 … 1 输入 - 1 = 1 否 是 参数

14.19 AI supervision function（模拟输入监控功能）

模拟输入的监控功能。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

当 AI1 … AI2/AI3 信号超出了输入指定的最小和/或最大限幅时的动作。

输入和要遵循的限幅通过参数 14.20 AI 监控选择进行选择。

在使用模拟输入时，启用模拟输入信号监控。比如，设置 22.11 Speed reference 1 = AI1 scaled、AI2
scaled 或 AI3 scaled。
0：No action（无动作）; 无动作。

1：Fault（故障）; 产生故障 80A0 AI supervision。
2：Warning（警告）; 产生警告 A8A0 AI supervision。
警告！

确保能够在通讯中断的情况下安全地继续运行。

3：Last speed（最近一次的速度）; 将产生警告 A8A0 AI supervision，运行速度为变流器警告前速

度。最近一次速度是通过 850 ms 低通滤波器速度反馈确定的。

警告！

确保能够在通讯中断的情况下安全地继续运行。

4：Speed reference safe（安全速度给定值）; 将产生警告 A8A0 AI supervision，并把速度设置为

22.46 Speed reference safe中定义的值。

警告！

确保能够在通讯中断的情况下安全地继续运行。

0 … 4 无动作 - 1 = 1 否 是 参数

14.20 AI supervision selection（模拟输入监控选择）

模拟输入监控被激活。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

由 14.19 AI supervision function 监控 AI1 … AI2/AI3 的限幅。

位的分配：

位 名称 值 注释

0 AI1 < 最小值 1 AI1 的最小限幅监控激活

1 AI1 > 最大值 1 AI1 的最大限幅监控激活
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2 AI2 < 最小值 1 AI2 的最小限幅监控激活

3 AI2 > 最大值 1 AI2 的最大限幅监控激活

4 AI3 < 最小值 1 AI3 的最小限幅监控激活

5 AI3 > 最大值 1 AI4 的最大限幅监控激活

6 … 15 Reserved
（保留）

监控为限幅采用 1.0V 或 2.0mA 的余量，参见 14.30 AI1 unit selection。
例如：

14.34 AI1 max = 7.000 V，那么大于 8.000 V 时激活监控动作。

4.33 AI1 min = 4.000 mA，那么小于 2.000 mA 时激活监控动作。

0000h … FFFFh 0000h - 1 = 1 否 是 参数

14.21 DIO3 output source（数字输入输出 3的输出信号源）

数字输入/输出 DIO3 的信号源。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-01 时可见）

选择在 14.19 DIO3 function = Output 时要连接到 DIO3的信号/参数位。

参见 14.11 DIO1 output source。
0 … 44 未带电 - 1 = 1 否 是 参数

14.22 DI3 ON delay（数字输入 3 的开启延迟）

信号输入 DI3 的 ON 延时。

（当 14.01 Module 1 type = FDIO-01 时可见）

定义 DI3 的 ON 延时。

参见 14.12 DI1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

14.22 DIO3 ON delay（数字输入输出 3的 ON延时）

数字输入/输出 DIO3 的 ON延时。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-01 时可见）

定义 DIO3的 ON 延时。

参见 14.12 DIO1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

14.22 AI force selection（模拟输入强制选择）

模拟输入的强制值选择器。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

上位机可以读取 AI1 … AI2/AI3 的真实读数。同时提供一个强制值给每个模拟输入，用作测试目

的。当 14.22 DI force selection中对应的位为 1时，强制值生效。

位的分配：

位 名称 值 注释

0 AI1 1 强制模式：将 AI1 强制设为 14.28 AI1 force data 的值。

1 AI2 1 强制模式：将 AI2 强制设为 14.43 AI2 force data 的值。

2 AI3 1 强制模式：将 AI3 强制设为 14.58 AI3 force data 的值（仅

FIO-11）。
3 … 15 Reserved
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（保留）

0000h … FFFFh 0000h - 1 = 1 是 是 参数

14.23 DI3 OFF delay（数字输入 3的 OFF 延时）

信号输入 DI3 的 OFF延时。

（当 14.01 Module 1 type = FDIO-01 时可见）

定义 DI3 的 OFF延时。

参见 14.12 DI1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

14.23 DIO3 OFF delay（数字输入输出 3的 OFF延时）

数字输入/输出 DIO3 的 OFF延时。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-01 时可见）

定义 DIO3 的 OFF 延时。

参见 14.12 DIO1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数
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14.24 DIO4 function（数字输入输出 4的功能）

数字输入/输出 DIO4 的功能。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-01 时可见）

选择扩展模块的 DIO4 用作数字输出还是输入。

0：Output（输出）; DIO4 用作数字输出。

1：Input（输入）; DIO4 用作数字输入。

0 … 1 输入 - 1 = 1 否 是 参数

14.26 DIO4 output source（数字输入输出 4的输出信号源）

数字输入/输出 DIO4 的信号源。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-01 时可见）

当 14.24 DIO4 function = Output 时要连接到 DIO4 的信号/参数位。

参见 14.11 DIO1 output source。
0 … 44 未带电 - 1 = 1 否 是 参数

14.26 AI1 actual value（模拟输入 1 的实际值）

模拟输入 AI1 的值。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

以 mA 或 V 为单位显示 AI1 的值。

-22.000 … 22.000或
-11.000 … 11.000

- mA 或 V 1000 = 1 mA
或 V

是 否 信号

14.27 DIO4 ON delay（数字输入输出 4的 ON延时）

数字输入/输出 DIO4 的 ON延时。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-01 时可见）

定义 DIO4的 ON 延时。

参见 14.12 DIO1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

14.27 AI1 scaled value（模拟输入 1 的标定值）

模拟输入 AI1 的标定值。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

显示标定后 AI1 的值。

参见 14.35 AI1 scaled at AI1 min和 14.36 AI1 scaled at AI1 max。
-32768.000 …
32767.000

- - 1 = 1 是 否 信号

14.28 DIO4 OFF delay（数字输入输出 4的 OFF延时）

数字输入/输出 DIO4 的 OFF延时。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-01 时可见）

定义 DIO4 的 OFF 延时。

参见 14.12 DIO1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

14.28 AI1 force data（模拟输入 1的强制数据）

模拟输入 AI1 的强制值。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）
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可用于代替真实输入值的强制值。常在测试时使用。

参见 14.22 AI force selection。
-22.000 … 22.000或
-11.000 … 11.000

0.000 mA 或 V 1000 = 1 mA
或 V

是 是 参数
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14.29 AI1 HW switch position（模拟输入 1的硬件开关位置）

模拟输入 AI1 的单位选择开关。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

显示 I/O 扩展模块上硬件电流/电压选择器的位置。

电流/电压选择器的设置必须与 14.30 AI1 unit selection的单位选择相符。需要重启 I/O 模块（通过

开关电源或通过 96.27 Control board boot）才能使硬件设置有效。

2：V；伏特。

10： mA； 毫安培。

2 … 10 - mA 或 V 1 = 1 是 否 信号

14.30 AI1 unit selection（模拟输入 1的单位选择）

模拟输入 AI1 的单位选择。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

设置模拟输入 AI1 的单位。为 mA 或 V，与 I/O 扩展模块的设置一致（见 I/O 扩展模块的手册）。

14.29 AI1 HW switch position 同时也显示了硬件设置。

需要重启 I/O 模块（通过开关电源或通过 96.27 Control board boot）才能使硬件设置有效。

2：V；伏特。

10： mA； 毫安培。

2 … 10 mA mA 或 V 1 = 1 否 是 参数

14.31 RO status（继电器输出状态）

继电器输出状态。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-01 或 FDIO-01 时可见）

显示 I/O 扩展模块上 RO1 … RO2 的状态。

例如：0000000000000001b = RO1 为 ON，RO2 为 OFF。
位的分配：

位 名称 值 注释

0 RO1 1 ON
1 RO2 1 ON
2 … 15 Reserved

（保留）

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

14.31 AI1 filter gain（模拟输入 1的滤波增益）

模拟输入 AI1 的硬件滤波时间常数。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

选择 AI1 的硬件滤波时间常数。

参见 14.32 AI1 filter time。
0：No filtering（无滤波）; 无滤波。

1：125 μs; 125 微秒。

2：250 μs; 250 微秒。

3：500 μs; 500 微秒。

4：1 ms; 1 毫秒。

5：2 ms; 2 毫秒。

6：4 ms; 4 毫秒。
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7：7.9375 ms; 7.9375 毫秒。

0 … 7 1 ms μs 或 ms 1 = 1 否 是 参数
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14.32 AI1 filter time（模拟输入 1的滤波时间）

模拟输入 AI1 的滤波时间常数。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

定义 AI1 的滤波时间常量。

该信号还会受硬件滤波的影响。参见 14.31 AI1 filter gain。
0.000 … 30.000 0.100 s 1000 = 1 s 否 是 参数

14.33 AI1 min（模拟输入 1的最小值）

模拟输入 AI1 的最小值。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

定义 AI1 的最小值，以 mA或 V 为单位。

参数 14.33和 14.34 设置模拟输入信号的下限和上限，以 mA 或 V 为单位。标定参数 14.35和 14.36
按以下方式定义与这些限幅对应的内部值：
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-22.000 … 22.000或
-11.000 … 11.000

-20.000 或
-10.000

mA 或 V 1000 = 1 mA
或 V

否 是 参数
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类型

14.34 RO1 source（继电器输出 1的信号源）

继电器输出 RO1 的信号源。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-01 或 FDIO-01 时可见）

选择要连接到 RO1 的信号/参数位。

参见 14.11 DIO1 output source。
0 … 44 未带电 - 1 = 1 否 是 参数

14.34 AI1 max（模拟输入 1的最大值）

模拟输入 AI1 的最大值。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

定义 AI1 的最大值，以 mA或 V 为单位。

参见 14.33 AI1 min.
-22.000 … 22.000或
-11.000 … 11.000

20.000 或
10.000

mA 或 V 1000 = 1 mA
或 V

否 是 参数

14.35 RO1 ON delay（继电器输出 1的 ON 延时）

继电器输出 RO1 的 ON 延时。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-01 或 FDIO-01 时可见）

定义 RO1 的 ON 延时。

tOn = 14.35 RO1 ON delay
tOff = 14.36 RO1 OFF delay
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

14.35 AI1 scaled at AI1 min（模拟输入 1 最小值所标定的模拟输入 1）
模拟输入 AI1 的最小值对应的标定后的内部值。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

14.33 AI1 min 所定义的 AI1 最小值相对应的内部值。

参见 14.33 AI1 min.
-32768.000 …
32767.000

-100.000 - 1 = 1 否 是 参数

14.36 RO1 OFF delay（继电器输出 1 的 OFF 延时）

继电器输出 RO1 的 OFF延时。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-01 或 FDIO-01 时可见）

定义 RO1 的 OFF 延时。

参见 14.35 RO1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数
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类型

14.36 AI1 scaled at AI1 max（按模拟输入 1 最大值标定的模拟输入 1）
模拟输入 AI1 的最大值对应的标定后的内部值

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

14.34 AI1 max 所定义的 AI1 最大值相对应的内部值。

参见 14.33 AI1 min.
-32768.000 …
32767.000

100.000 - 1 = 1 否 是 参数

14.37 RO2 source（继电器输出 2的信号源）

继电器输出 RO2 的信号源。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-01 或 FDIO-01 时可见）

选择要连接到 RO2 的信号/参数位。

参见 14.11 DIO1 output source。
0 … 44 未带电 - 1 = 1 否 是 参数

14.38 RO2 ON delay（继电器输出 2的 ON 延时）

继电器输出 RO2 的 ON 延时。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-01 或 FDIO-01 时可见）

定义 RO2 的 ON 延时。

参见 14.35 RO1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

14.39 RO2 OFF delay（继电器输出 2 的 OFF 延时）

继电器输出 RO2 的 OFF延时。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-01 或 FDIO-01 时可见）

定义 RO2 的 OFF 延时。

参见 14.35 RO1 ON delay。
0.0 … 3000.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

14.41 AI2 actual value（模拟输入 2 的实际值）

模拟输入 AI2 的值。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

以 mA 或 V 单位显示 AI2 的值。

-22.000 … 22.000或
-11.000 … 11.000

- mA 或 V 1000 = 1 mA
或 V

是 否 信号

14.42 AI2 scaled value（模拟输入 2 的标定值）

模拟输入 AI2 的标定值。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

显示标定后 AI2 的值。

参见 14.50 AI2 scaled at AI2 min和 14.51 AI2 scaled at AI2 max。
-32768.000 …
32767.000

- - 1 = 1 是 否 信号

14.43 AI2 force data（模拟输入 2的强制数据）

模拟输入 AI2 的强制值。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

可用于代替真实输入值的强制值。常用于测试时使用。
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类型

参见 14.22 AI force selection。
-22.000 … 22.000或
-11.000 … 11.000

0.000 mA 或 V 1000 = 1 mA
或 V

是 是 参数

14.44 AI2 HW switch position（模拟输入 2的硬件开关位置）

模拟输入 AI2 的单位选择开关。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

显示通过硬件设置的 I/O 扩展模块电流/电压的单位。

电流/电压单位的设置必须与 14.45 AI2 unit selection 所做的单位选择相符。需要重启 I/O 模块（通

过开关电源或通过 96.27 Control board boot）才能使硬件设置有效。

2：V；伏特。

10： mA； 毫安培。

2 … 10 - mA 或 V 1 = 1 是 否 信号
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类型

14.45 AI2 unit selection（模拟输入 2的单位选择）

模拟输入 AI2 的单位选择。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

选择 AI2 的单位。设置为 mA 或 V，与 I/O 扩展模块的设置一致（见 I/O 扩展模块的手册）。14.44
AI2 HW switch position 同时也显示了硬件设置。

需要重启 I/O 模块（通过开关电源或通过 96.27 Control board boot）才能使硬件设置有效。

2：V；伏特。

10： mA； 毫安培。

2 … 10 mA mA 或 V 1 = 1 否 是 参数

14.46 AI2 filter gain（模拟输入 2的滤波增益）

模拟输入 AI2 的硬件滤波时间常数。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

选择 AI2 的硬件滤波时间常数。

参见 14.47 AI2 filter time。
0：No filtering（无滤波）; 无滤波。

1：125 μs; 125 微秒。

2：250 μs; 250 微秒。

3：500 μs; 500 微秒。

4：1 ms; 1 毫秒。

5：2 ms; 2 毫秒。

6：4 ms; 4 毫秒。

7：7.9375 ms; 7.9375 毫秒。

0 … 7 1 ms μs 或 ms 1 = 1 否 是 参数

14.47 AI2 filter time（模拟输入 2的滤波时间）

模拟输入 AI2 的滤波时间常数。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

定义 AI2 的滤波时间常量。
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类型

该信号还会受硬件滤波的影响。参见 14.46 AI2 filter gain。
0.000 … 30.000 0.100 s 1000 = 1 s 否 是 参数
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类型

14.48 AI2 min（模拟输入 2的最小值）

模拟输入 AI2 的最小值。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

定义 AI2 的最小值，以 mA或 V 为单位。

参数 14.48和 14.49 设置模拟输入信号的下限和上限，以 mA 或 V 为单位。标定参数 14.50和 14.51
按以下方式定义与这些限幅对应的内部值：

-22.000 … 22.000或
-11.000 … 11.000

-20.000 或
-10.000

mA 或 V 1000 = 1 mA
或 V

否 是 参数

14.49 AI2 max（模拟输入 2的最大值）

模拟输入 AI2 的最大值。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

定义 AI2 的最大值，以 mA或 V 为单位。

参见 14.48 AI2 min.
-22.000 … 22.000或
-11.000 … 11.000

20.000 或
10.000

mA 或 V 1000 = 1 mA
或 V

否 是 参数

14.50 AI2 scaled at AI2 min（按模拟输入 2最小值标定的模拟输入 2）
模拟输入 AI2 的最小值对应的标定后的内部值。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

与 14.48 AI2 min 所定义的 AI2 最小值相对应的内部值。

参见 14.48 AI2 min.
-32768.000 …
32767.000

-100.000 - 1 = 1 否 是 参数

14.51 AI2 scaled at AI2 max（按模拟输入 2 最大值标定的模拟输入 2）
模拟输入 AI2 的最大值对应的标定后的内部值。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

与 14.49 AI2 max所定义的 AI2 最大值相对应的内部值。

参见 14.48 AI2 min.
-32768.000 …
32767.000

100.000 - 1 = 1 否 是 参数
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类型

14.56 AI3 actual value（模拟输入 3 的实际值）

模拟输入 AI3 的值。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 时可见）

以 mA 或 V 显示 AI3 的值。

-22.000 … 22.000或
-11.000 … 11.000

- mA 或 V 1000 = 1 mA
或 V

是 否 信号
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14.57 AI3 scaled value（模拟输入 3 的标定值）

模拟输入 AI3 的标定值。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 时可见）

显示标定后 AI3 的值。

参见 14.65 AI3 scaled at AI3 min和 14.66 AI3 scaled at AI3 max。
-32768.000 …
32767.000

- - 1 = 1 是 否 信号

14.58 AI3 force data（模拟输入 3的强制数据）

模拟输入 AI3 的强制值。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 时可见）

可用于代替真实输入值的强制值。常用于测试。

参见 14.22 AI force selection。
-22.000 … 22.000或
-11.000 … 11.000

0.000 mA 或 V 1000 = 1 mA
或 V

是 是 参数

14.59 AI3 HW switch position（模拟输入 3的硬件开关位置）

模拟输入 AI3 的单位选择开关。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 时可见）

显示通过硬件设置的 I/O 扩展模块电流/电压的单位。

电流/电压选择器的设置必须与14.60 AI3 unit selection所做的单位选择相符。需要重启 I/O模块（通

过开关电源或通过 96.27 Control board boot）才能使硬件设置有效。

2：V；伏特。

10： mA； 毫安培。

2 … 10 - mA 或 V 1 = 1 是 否 信号

14.60 AI3 unit selection（模拟输入 3的单位选择）

模拟输入 AI3 的单位选择。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 时可见）

选择 AI3 的单位。设置为 mA 或 V，与 I/O 扩展模块的设置一致（见 I/O 扩展模块的手册）。14.59
AI3 HW switch position 同时也显示了硬件设置。

需要重启 I/O 模块（通过开关电源或通过 96.27 Control board boot）才能使硬件设置有效。

2：V；伏特。

10： mA； 毫安培。

2 … 10 mA mA 或 V 1 = 1 否 是 参数

14.61 AI3 filter gain（模拟输入 3的滤波增益）

模拟输入 AI3 的硬件滤波时间常数。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 时可见）

选择 AI3 的硬件滤波时间常数。

参见 14.62 AI3 filter time。
0：No filtering（无滤波）; 无滤波。

1：125 μs; 125 微秒。

2：250 μs; 250 微秒。

3：500 μs; 500 微秒。

4：1 ms; 1 毫秒。
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类型

5：2 ms; 2 毫秒。

6：4 ms; 4 毫秒。

7：7.9375 ms; 7.9375 毫秒。

0 … 7 1 ms μs 或 ms 1 = 1 否 是 参数
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类型

14.62 AI3 filter time（模拟输入 3的滤波时间）

模拟输入 AI3 的滤波时间常数。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 时可见）

定义 AI3 的滤波时间常量。

该信号还会受硬件滤波的影响。参见 14.61 AI3 filter gain。
0.000 … 30.000 0.100 s 1000 = 1 s 否 是 参数

14.63 AI3 min（模拟输入 3的最小值）

模拟输入 AI3 的最小值。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 时可见）

定义 AI3 的最小值，以 mA或 V 为单位。

参数 14.63和 14.64 设置模拟输入信号的下限和上限，以 mA 或 V 为单位。标定参数 14.65和 14.66
按以下方式定义与这些限幅对应的内部值：

-22.000 … 22.000或
-11.000 … 11.000

-20.000 或
-10.000

mA 或 V 1000 = 1 mA
或 V

否 是 参数

14.64 AI3 max（模拟输入 3的最大值）
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模拟输入 AI3 的最大值。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 时可见）

定义 AI3 的最大值，以 mA或 V 为单位。

参见 14.63 AI3 min.
-22.000 … 22.000或
-11.000 … 11.000

20.000 或
10.000

mA 或 V 1000 = 1 mA
或 V

否 是 参数

14.65 AI3 scaled at AI3 min（按模拟输入 3最小值标定的模拟输入 3）
模拟输入 AI3 的最小值对应的标定后的内部值。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 时可见）

与 14.63 AI3 min 所定义的 AI3 最小值相对应的内部值。

参见 14.63 AI3 min.
-32768.000 …
32767.000

-100.000 - 1 = 1 否 是 参数

14.66 AI3 scaled at AI3 max（按模拟输入 3 最大值标定的模拟输入 3）
模拟输入 AI3 的最大值对应的标定后的内部值。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 时可见）

与 14.64 AI3 max所定义的 AI3 最大值相对应的内部值。

参见 14.63 AI3 min.
-32768.000 …
32767.000

100.000 - 1 = 1 否 是 参数

14.71 AO force selection（模拟输出的强制选择）

模拟输出的强制值选择器。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

出于测试目的，AO1 … AO1/AO2 的值可以被强制，每个模拟输出提供强制数值参数（见下表），

当 14.71 AO fore selection 中相应的位为 1 时，强制值有效。

位的分配：

位 名称 值 注释

0 AO1 1 强制模式：将 AO1 强制设为 14.78 AO1 force data 的值。

1 AO2 1 强制模式：将 AO2 强制设为 14.88 AO2 force data 的值（仅

FAIO-01）。
2 … 15 Reserved

（保留）

0000h … FFFFh 0000h - 1 = 1 是 是 参数

14.76 AO1 actual value（模拟输出 1 的实际值）

模拟输出 AO1 的值。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

以 mA 为单位显示 AO1 的值。

0.000 … 22.000 - mA 1000 = 1 mA 是 否 信号

14.77 AO1 source（模拟输出 1的信号源）

模拟输出 AO1 的信号源。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）
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选择要连接到 AO1的信号/参数。或者，将输出设为励磁模式以便将恒定电流反馈至温度传感器。

Other（其它）; 信号源选择。

0：Zero（零）; 未使用。

1：Used motor speed（电机速度）; 01.01 Used motor speed filtered。
4：Motor current（电机电流）; 01.10 Motor current in A。
6：Motor torque（电机扭矩）; 01.17 Motor torque filtered。
8：Output power（输出功率）; 01.24 Output power in kW。

10：Speed reference ramp input（速度给定值斜坡输入）; 23.01 Speed reference ramp input。
11：Speed reference ramp output（速度给定值斜坡输出）; 23.02 Speed reference ramp output。
12：Use speed reference（速度给定值）; 24.01 Used speed reference。
13：Torque reference used（扭矩给定值）; 26.02 Torque reference used。
16：Process PID output actual（PID 输出实际值）; 40.01 Process PID output actual。
17：Process PID feedback actual（PID 反馈实际值）; 40.02 Process PID feedback actual。
18：Process PID setpoint actual（PID 设定点实际值）; 40.03 Process PID setpoint actual。
19：Process PID deviation actual（PID 偏差实际值）; 40.04 Process PID deviation actual。
20：Force PT100 excitation（强制 PT100 励磁）; AO1 用于反馈励磁电流到 1 ... 3 个 PT100 传感

器。参见本手册的电机热保护一章。

21：Force KTY84 excitation（强制 KTY84 励磁）; AO1 用于反馈励磁电流到 KTY84 传感器。参

见本手册的电机热保护一章。

22：Force PTC excitation（强制 PTC励磁）; AO1 用于反馈励磁电流到 1 ... 3 个 PTC 传感器。参

见本手册的电机热保护一章。

23：Force PT1000 excitation（强制 PT1000励磁）; AO1 用于反馈励磁电流到 1 ... 3 个 PT1000 传

感器。参见本手册的电机热保护一章。

37：AO1 data storage（模拟输出 1数据存储）; 参见 13.91 AO1 data storage。
38：AO2 data storage（模拟输出 2数据存储）; 参见 13.92 AO2 data storage。
0 … 38 零 - 1 = 1 否 是 参数

14.78 AO1 force data（模拟输出 1的强制数据）

模拟输出 AO1 的强制值。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

强制值可代替所选输出信号。常用于测试。

参见 14.71 AO force selection。
0.000 … 22.000 0.000 mA 1000 = 1 mA 是 是 参数

14.79 AO1 filter time（模拟输出 1的滤波时间）

模拟输出 AO1 的滤波时间常数。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

定义 AO1 的滤波时间常量。
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0.000 … 30.000 0.100 s 1000 = 1 s 否 是 参数
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14.80 AO1 source min（模拟输出 1信号源的最小值）

模拟输出 AO1 的最小值对应的标定后的内部值。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

与 AO1 最小值相对应的内部值。

标定参数 14.80 和 14.81设置内部下限和上限。这些限幅与参数 14.82和 14.83 定义的以 mA为单位

的模拟输出值相对应：

设置参数 14.82 为最大值，14.83 为最小值，可以反转输出：

-32768.0 … 32767.0 0.0 - 1 = 1 否 是 参数

14.81 AO1 source max（模拟输出 1信号源的最大值）

模拟输出 AO1 的最大值对应的标定后的内部值。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

与 AO1 最大值相对应的内部值。

参见 14.80 AO1 source min。
-32768.0 … 32767.0 100.0 - 1 = 1 否 是 参数

14.82 AO1 out at AO1 src min（当模拟输出 1信号源最小值时模拟输出 1 的输出值）

最小模拟输出 AO1 的值。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

定义 AO1 的最小输出值，以 mA 为单位。

参见 14.80 AO1 source min。
0.000 … 22.000 0.000 mA 1000 = 1 mA 否 是 参数
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14.83 AO1 out at AO1 src max（当模拟输出 1信号源最大值时模拟输出 1的输出值）

最大模拟输出 AO1 的值。

（当 14.01 Module 1 type = FIO-11 或 FAIO-01时可见）

定义 AO1 的最大输出值，以 mA 为单位。

参见 14.80 AO1 source min。
0.000 … 22.000 20.000 mA 1000 = 1 mA 否 是 参数

14.86 AO2 actual（模拟输出 2的实际值）

模拟输出 AO2 的值。。

（当 14.01 Module 1 type = FAIO-01 时可见）

以 mA 为单位显示 AO2 的值。

0.000 … 22.000 - mA 1000 = 1 mA 是 否 信号

14.87 AO2 source（模拟输出 2的信号源）

模拟输出 AO2 的信号源。

（当 14.01 Module 1 type = FAIO-01 时可见）

选择要连接到 AO2 的信号/参数，或者将输出设为励磁模式以便将恒定电流反馈至温度传感器。

参见 14.77 AO1 source。
0 … 38 零 - 1 = 1 否 是 参数

14.88 AO2 force data（模拟输出 2的强制数据）

模拟输出 AO2 的强制值。

（当 14.01 Module 1 type = FAIO-01 时可见）

强制值可代替所选输出信号。常用于测试。

参见 14.71 AO force selection。
0.000 … 22.000 0.000 mA 1000 = 1 mA 是 是 参数

14.89 AO2 filter time（模拟输出 2的滤波时间）

模拟输出 AO2 的滤波时间常数。

（当 14.01 Module 1 type = FAIO-01 时可见）

定义 AO2 的滤波时间常量。
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0.000 … 30.000 0.100 s 1000 = 1 s 否 是 参数
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14.90 AO2 source min（模拟输出 2信号源的最小值）

模拟输出 AO2 的最小值对应的标定后的内部信号值。

（当 14.01 Module 1 type = FAIO-01 时可见）

与 AO2 最小值相对应的内部值。

标定参数 14.90 和 14.91设置内部下限和上限。这些限幅与参数 14.92和 14.93 定义的以 mA为单位

的模拟输出值相对应：

设置参数 14.92 为最大值，14.93 为最小值，可以反转输出：

-32768.0 … 32767.0 0.0 - 1 = 1 否 是 参数

14.91 AO2 source max（模拟输出 2信号源的最大值）

模拟输出 AO2 的最大值对应的标定后的内部值

（当 14.01 Module 1 type = FAIO-01 时可见）

与 AO2 最大值相对应的内部值。

参见 14.90 AO2 source min。
-32768.0 … 32767.0 100.0 - 1 = 1 否 是 参数

14.92 AO2 out at AO2 src min（当模拟输出 2信号源最小值时模拟输出 2 的输出值）

最小模拟输出 AO2 的值。

（当 14.01 Module 1 type = FAIO-01 时可见）

定义 AO2 的最小输出值。

参见 14.90 AO2 source min。
0.000 … 22.000 0.000 mA 1000 = 1 mA 否 是 参数
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14.93 AO2 out at AO2 src max（当模拟输出 2信号源最大值时模拟输出 2的输出值）

最大模拟输出 AO2 的值。

（当 14.01 Module 1 type = FAIO-01 时可见）

定义 AO2 的最大输出值。

参见 14.90 AO2 source min。
0.000 … 22.000 20.000 mA 1000 = 1 mA 否 是 参数

15 I/O extension module 2（I/O 扩展模块 2）
I/O 扩展模块 2 的配置。

参数分组的内容视所选 I/O 扩展模块类型而定。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 比例/16 位现场

总线标定值

易失 运行中修

改

类型

15.01 …
15.93

参见 14 I/O扩展模块 1的对应信号/参数。

参见 14 I/O 扩展模块 1 的对应信号/参数。

16 I/O extension module 3（I/O 扩展模块 3）
I/O 扩展模块 3 的配置。

参数分组的内容视所选 I/O 扩展模块类型而定。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 比例/16 位现场

总线标定值

易失 运行中修

改

类型

16.01 …
16.93

参见 14 I/O扩展模块 1的对应信号/参数。

参见 14 I/O 扩展模块 1 的对应信号/参数。

19 I/O Operation mode（I/O 运行模式）
本地和外部控制的选择和运行模式。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 比例/16 位现场

总线标定值

易失 运行中修

改

类型

19.01 Present operation mode（当前运行模式）

当前使用的运行模式。

显示当前使用的运行模式。

参见参数 19.11 … 19.14。
1：Zero（零）; 转矩选择器的输出已经置零。

2：Speed（速度）; 速度控制，由 25.01 Torque reference speed control获取转矩给定值。
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3：Torque（转矩）; 转矩控制，由 26.74 Torque reference ramp output 获取转矩给定值。

4：Min（最小值）; 25.01 Torque reference speed control 和 26.74 Torque reference ramp output 的最小

值。使用两者中的较小值。

5：Max（最大值）; 25.01 Torque reference speed control 和 26.74 Torque reference ramp output 的最大

值。使用两者中的较大值。

6：Add（加）; 使用 25.01 Torque reference speed control 和 26.74 Torque reference ramp output 的和。

7：Limitation（限幅）; 限幅控制，26.74 Torque reference ramp output受 25.01 Torque reference speed
control 的限幅。

例如：如果 26.74 Torque reference ramp output = 50 %，则把 25.01 Torque reference speed control限
幅在±50%。

8：Current（电流）; 电流控制，由 27.22 Current reference source获取电流给定值。

1 … 8 - - 1 = 1 是 否 信号

19.11 Ext1/Ext2 selection（Ext1/Ext2 的选择）

选择控制位置。

选择控制位置的信号源。因此，运行模式可修改。

0 = EXT1。
1 = EXT2。
Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：EXT1; 0，选择 EXT1。正常运行。

1：EXT2; 1，选择 EXT2。
3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 EXT1 - 1 = 1 否 是 参数

19.12 Ext1 control mode（Ext1 控制模式）

控制位置 EXT1 的运行模式。

选择控制位置 EXT1 的运行模式。

1：Zero（零）; 把转矩选择器的输出置零。

2：Speed（速度）; 速度控制，把转矩给定值设给 25.01 Torque reference speed control。
3：Torque（转矩）; 转矩控制，把转矩给定值给 26.74 Torque reference ramp output。
4：Min（最小值）; 综合选择速度和转矩。使用 25.01 Torque reference speed control 和 26.74 Torque
reference ramp output 的最小值。

如果速度偏差为负值，在速度偏差再次变为正值前，变流器则一直为速度控制。这是为了防止转

矩控制时负载丢失，从而导致变流器失控。

5：Max（最大值）; 综合选择速度和转矩。使用 25.01 Torque reference speed control 和 26.74 Torque
reference ramp output 的最大值。

如果速度偏差为正值，在速度偏差再次变为负值前，变流器则一直为速度控制。这是为了防止转
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矩控制时负载丢失，从而导致变流器失控。

6：Add（加）; 综合选择速度和转矩。使用 25.01 Torque reference speed control 和 26.74 Torque
reference ramp output 的和。

7：Limitation（限幅）; 限幅控制， 25.01 Torque reference speed control 受 26.74 Torque reference
ramp output limits 的限幅。

例如：如果 26.74 Torque reference ramp output = 50 %，则把 25.01 Torque reference speed control限
幅在±50%。

1 … 7 速度 - 1 = 1 否 是 参数

19.14 Ext2 control mode（Ext2 控制模式）

控制位置 EXT2 的运行模式。

选择控制位置 EXT2 的运行模式。

参见 19.12 Ext1 control mode。
1 … 6 速度 - 1 = 1 否 是 参数

19.16 Local control mode（本地控制模式）

本地控制的运行模式。

选择本地控制的运行模式。

0：Speed（速度）; 速度控制，把转矩给定值给 25.01 Torque reference speed control。
1：Torque（转矩）; 转矩控制，把转矩给定值给 26.74 Torque reference ramp output。
0 … 1 速度 - 1 = 1 否 是 参数

19.20 Follower force ramp stop（从机强制斜坡停车）

强制从机进入速度控制（仅从机）。

强制或选择一个信号源强制变流器从转矩控制切换到速度控制，在收到 Off1-或 Off3（急停）命令

后斜坡停车。这是变流器独立斜坡停车所必需的。

0 = 保持控制模式。

1 = 强制速度控制。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Keep control mode（保持控制模式）; 0，保持当前的控制模式。正常运行。

1：Force speed control（强制速度控制）; 1，在斜坡停车时强制使用速度控制。

3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 保持控制模式 - 1 = 1 否 是 参数

20 Start/Stop/Direction（启动/停止/方向）
启动/停止/方向和运行/启动/点动使能信号源的选择。允许正/负给定值的信号源的选择。断路器和

应答信号源的选择。
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命令位置：

20.01 Command location（命令位置）

命令位置。

06.09 Used main control word的选择器。

0：Local I/O（本地 I/O）; 通过本地 I/O 控制变流器：

- 20.02 On/Off1 source = DI1。
- 20.04 Off2 source 1 (emergency off) = DI2。
- 20.05 Emergency stop source = DI3。
- 20.06 Run/Stop source = DI4。
- 20.13 Fault reset source = DI5。
1 = Main control word（主控制字）; 通过 06.01 Main control word 控制变流器。

2 = Key（键）; 从 Main control word切换到 Local I/O，防止 6681 EFB communication、7510 FBA A
communication 或 7520 FBA B communication 故障的产生。仍然可以通过 Local I/O 控制变流器。通

过 22.32 Constant speed 7 作为速度给定值。

3 = 12-pulse link（12 脉链路）; 通过 12-pulse master、Off1 control、Off2 control、Run 和 Reset 控制

变流器。只有在 99.06 Operation mode = 12-pulse parallel slave或 12-pulse serial slave时可用。

4 = Field exciter link（磁场链路）; 通过 master of the field exciter、Off1 control、Off2 control、Run
和 Reset 控制变流器。只有在 99.06 Operation mode = Field exciter 时可用。

注：

- 本地控制模式的优先等级高于 20.01 Command location 的选择。

- 如果被激活，来自 20.04 Off2 source 1 (emergency off)、20.05 Emergency stop source和 20.13 Fault
reset source 的命令始终有效。这与 20.01 Command location的设置无关。

0 … 4 局部 I/O - 1 = 1 否 是 参数
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20.02 On/Off1 source（On/Off1 的信号源）

On/Off1 命令的信号源。

Off1 control的二进制信号。参见 06.09.b00 Used main control word。状态转换为上升沿触发。

0 = Off1 命令。

0 → 1 = On 命令，上升沿触发。

注：要同时发出 On-和 Run命令，设置 20.02 On/Off1 source = 20.06 Run/Stop source。
Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Off1 command（Off1 命令）; 0。
1：On command（开启命令）; 1。
2：None（无）; 未启用。强制 Off1 命令。

3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
20：DI5 and DI6（数字输入 5 和数字输入 6）; 三线控制。DI5 的上升沿（0 → 1）触发的 On-和
Run命令。DI6 的下降沿（1 → 0）触发的 Stop-和 Off1 命令。采用以下设置：20.02 On/Off1 source
= 20.06 Run/Stop source = DI5 和 DI6。参见 20.28 3-wire jogging off delay time。
注：DI6 = 0 停止变流器。

0 … 20 DI1 - 1 = 1 否 否 参数

20.04 Off2 source 1 (emergency off) （Off2 的信号源 1（急停））

第一个 Off2 命令的信号源。

Off2 control 的第一个二进制信号（急停/电流快速关断）。参见 06.09.b01 Used main control word。
通过和 20.08 Off2 source 2 (emergency off)的“与”。
0 = Off2 命令。

1 = Off2 未激活。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Off2 command（Off2 命令）; 0，急停/电流快速关闭。

1：Off2 inactive（Off2 未启用）; 1，正常运行。

3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 DI2 - 1 = 1 否 否 参数
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20.05 Emergency stop source（急停信号源）

Off3（急停）命令的信号源。

Off3 control （急停）的二进制信号。参见 06.09.b02 Used main control word。由 21.03 Emergency
stop mode选择停车方式。

0 = Off3 命令。

1 = Off3 未激活。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Off3 command（Off3 命令）; 0，急停。

1：Off3 inactive（Off2 未启用）; 1，正常运行。

3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 DI3 - 1 = 1 否 否 参数

20.06 Run/Stop source（运行/停止的信号源）

Run/Stop 命令的信号源。

Run的二进制信号。参见 06.09.b03 Used main control word。状态转换为边缘触发。

0 = Stop命令。

0 → 1 = Run命令，边缘触发。

注：要同时发出 On-和 Run命令，设置 20.02 On/Off1 source = 20.06 Run/Stop source。
Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Stop command（停止命令）; 0。
1：Run command（运行命令）; 1。
2：None（无）；未启用。强制 Stop 命令。

3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
20：DI5 and DI6（数字输入 5 和数字输入 6）; 三线控制。DI5 的上升沿（0 → 1）触发的 On-和
Run命令。DI6 的下降沿（1 → 0）触发的 Stop-和 Off1 命令。采用以下设置：20.02 On/Off1 source
= 20.06 Run/Stop source = DI5 和 DI6。参见 20.28 3-wire jogging off delay time。
注：DI6 = 0 停止变流器。

0 … 20 DI4 - 1 = 1 否 否 参数
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20.08 Off2 source 2 (emergency off) （Off2 的信号源 2（急停））

第二个 Off2 命令的信号源。

Off2 control 的第二个二进制信号（急停/电流快速关闭）。参见 06.09.b01 Used main control word。
通过和 20.04 Off2 source 1 (emergency off)的“与”。
0 = Off2 命令。

1 = Off2 未激活。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Off2 command（Off2 命令）; 0，急停/电流快速关闭。

1：Off2 inactive（Off2 未启用）; 1，正常运行。

3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 DIL - 1 = 1 否 否 参数

20.13 Fault reset source（故障复位的信号源）

复位的信号源。

Reset的二进制信号。参见 06.09.b07 Used main control word。故障跳闸后，如果故障原因排除，信

号会使变流器复位。上升沿有效。

0 = 未选择。

0 → 1 = 复位。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：No Reset（未复位）; 0。
1：Reset（复位）; 1。
2：None（无）；未激活。没有强制复位。

3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
30：FBA A MCW bit 7（现场总线适配器 A主控制字第 7 位）; 06.03.b07 FBA A transparent control 
word。
31：FBA B MCW bit 7（现场总线适配器 B主控制字第 7 位）; 06.04.b07 FBA B transparent control 
word。
32：EFB MCW bit 7（嵌入式现场总线主控制字第 7位）; 06.05.b07 EFB transparent control word。
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0 … 32 DI5 - 1 = 1 否 是 参数

20.14 Direction of rotation source（旋转方向的信号源）

方向的信号源。

方向的二进制信号。在远程模式下通过速度给定值取反来改变旋转的方向。

例如：20.06 Run/Stop source = DI4 和 20.14 Direction of rotation source = DI5 set Run：

DI4 DI5 06.09.b03 Used main
control word = 运行

06.10.b91Auxiliary control word 1 = 变流器方向

0 0 0 = Stop命令 0 = 正向

0 1 1 = Run命令 1 = 反向

1 0 1 = Run命令 0 = 正向

1 1 1 = Run命令 1 = 反向

0 = 正向。

1 = 反向。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Forward（正向）; 0，正常运行。

1：Reverse（反向）; 1。
3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
40：DI1 set Run（数字输入 1设置为 Run）; 10.02.b00 DI delayed status。DI1 = 1: 反向运行命令。

DI1 = 0：正常运行，参见 20.06 Run/Stop source。
41：DI2 set Run（数字输入 2设置为 Run）; 10.02.b01 DI delayed status。DI2 = 1: 反向运行命令。

DI2 = 0：正常运行，参见 20.06 Run/Stop source。
42：DI3 set Run（数字输入 3设置为 Run）; 10.02.b02 DI delayed status。DI3 = 1: 反向运行命令。

DI3 = 0：正常运行，参见 20.06 Run/Stop source。
43：DI4 set Run（数字输入 4设置为 Run）; 10.02.b03 DI delayed status。DI4 = 1: 反向运行命令。

DI4 = 0：正常运行，参见 20.06 Run/Stop source。
44：DI5 set Run（数字输入 5设置为 Run）; 10.02.b04 DI delayed status。DI5 = 1: 反向运行命令。

DI5 = 0：正常运行，参见 20.06 Run/Stop source。
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45：DI6 set Run（数字输入 6设置为 Run）; 10.02.b05 DI delayed status。DI6 = 1: 反向运行命令。

DI6 = 0：正常运行，参见 20.06 Run/Stop source。
46：DIO1 set Run（数字输入输出 1设置为 Run）; 11.02.b00 DIO delayed status。DIO1 = 1: 反向运

行命令。DIO1 = 0：正常运行，参见 20.06 Run/Stop source。
47：DIO2 set Run（数字输入输出 2设置为 Run）; 11.02.b01 DIO delayed status。DIO2 = 1: 反向运

行命令。DIO2 = 0：正常运行，参见 20.06 Run/Stop source。
48：DIL set Run（数字输入延时设置为 Run）; 10.02.b15 DI delayed status。DIL = 1：反向运行命

令。DIL = 0：正常运行，参见 20.06 Run/Stop source。
0 … 48 Forward（正向） - 1 = 1 否 是 参数

20.15 Hand/Auto source（手动/自动的信号源）

手动/自动的信号源。

在手动（本地 I/O）和自动（主控制字）控制之间切换的二进制信号。20.01 Command location 的

设置被覆盖。

0 = Hand（手动）。

1 = Auto（自动）。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Hand（手动）; 0。
1：Auto（自动）; 1。
2：None（无）；未激活。强制为 Hand。
3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 无 - 1 = 1 否 是 参数

20.23 Positive speed enable（允许正速）

允许正速的信号源。

允许正速的二进制信号。

0 = 禁止正速。

1 = 允许正速。

在下图中，把正速允许信号为 0，把正速给定值置零。

如果是在速度控制下，把速度给定值设为零，并沿当前启用的减速斜坡停止电机。

如果是在转矩控制下，则监控电机的旋转方向。
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例如：电机正在正向旋转。要停止电机，则通过硬件开关（如通过数字输入）将该参数置 0。
如果正速允许信号保持为 0，且负速允许信号激活，则只允许电机反向旋转。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Disable positive speed（禁止正速）; 0；把正速给定值置零。

1：Enable positive speed（启用正速）; 1；正常操作。

3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 允许正速 - 1 = 1 否 是 参数
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20.24 Negative speed enable（允许负速）

允许负速的信号源。

允许负速的二进制信号。

0 = 禁止负速。

1 = 允许负速。

参见 20.23 Positive speed enable。
0 … 19 允许负速 - 1 = 1 否 是 参数

20.25 Jog function enable（允许点动功能）

允许点动功能的信号源。

点动功能的二进制信号。点动由 20.26 Jogging 1 start source或 20.27 Jogging 2 start source选择信号

源。

0 = 禁止点动功能。

1 = 允许点动功能。

注：只要启动命令为开，20.25 Jog function enable 就会被忽略。只要 20.25 Jog function enable 为

开，所有启动命令会被忽略，点动和 Inching除外。参见 06.02.b08/b09 Main control word。
Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Disable jog function（禁止点动功能）; 0，正常运行。

1：Enable jog function（允许点动功能）; 1。
3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 禁止点动功能 - 1 = 1 否 是 参数

20.26 Jogging 1 start source（点动 1启动的信号源）

点动 1 启动的信号源。

点动 1 启动的二进制信号。如果 20.25 Jog function enable 允许，选择点动 1 启用的信号源。

0 = 禁止点动 1。
1 = 允许点动 1。
注：

- 20.01 Command location = Local I/O：

变流器需处于 Ready run状态。注意，只需给出 On命令。在发出点动 1开始命令后，变流器自

动设置 Run命令，同时设置 Ramp out zero = Ramp halt = Ramp in zero = 0。电机加速至 22.42
Jogging 1 reference中设置的速度。

由 23.20 Acceleration time jogging 和 23.21 Deceleration time jogging 选择点动的加速和减速时

间。

如果点动 1和点动 2 均启用，则以最先启用的为准。

Inching被禁止。

- 20.01 Command location = Main control word：
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使用 Inching 1。参见 06.02.b08 Main control word。
由 23.20 Acceleration time jogging 和 23.21 Deceleration time jogging 选择点动的加速和减速时

间。

如果 Inching1 和 2 均启用，则以最先启用的为准。

点动被禁止。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Disable jogging 1（禁止点动 1）; 0，正常运行。

1：Enable jogging 1（启用点动 1）; 1。
3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
40：DI1 plus direction（数字输入 1加方向）; 10.02.b00 DI delayed status。考虑 20.14 Direction of
rotation source。
41：DI2 plus direction（数字输入 2加方向）; 10.02.b01 DI delayed status。考虑 20.14 Direction of
rotation source。
42：DI3 plus direction（数字输入 3加方向）; 10.02.b02 DI delayed status。考虑 20.14 Direction of
rotation source。
43：DI4 plus direction（数字输入 4加方向）; 10.02.b03 DI delayed status。考虑 20.14 Direction of
rotation source。
44：DI5 plus direction（数字输入 5加方向）; 10.02.b04 DI delayed status。考虑 20.14 Direction of
rotation source。
45：DI6 plus direction（数字输入 6加方向）; 10.02.b05 DI delayed status。考虑 20.14 Direction of
rotation source。
46：DIO1 plus direction（数字输入输出 1 加方向）; 11.02.b00 DIO delayed status。考虑 20.14
Direction of rotation source。
47：DIO2 plus direction（数字输入输出 2 加方向）; 11.02.b01 DIO delayed status。考虑 20.14
Direction of rotation source。
48：DIL plus direction（数字输入 DIL 加方向）; 10.02.b15 DIL delayed status。考虑 20.14 Direction
of rotation source。
0 … 48 禁止点动 1。 - 1 = 1 否 是 参数

20.27 Jogging 2 start source（点动 2启动的信号源）

允许点动 2 启动的信号源。

点动 2 启动的二进制信号。如果 20.25 Jog function enable 允许，选择点动 2 启用的信号源。

0 = 禁止点动 2。
1 = 允许点动 2。
注：

- 20.01 Command location = Local I/O：



135

3ADW000474R0121 DCS880 固件手册 cn a

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 比例/16 位现场

总线标定值

易失 运行中修

改

类型

变流器需处于 Ready run状态。注意，只需提供 On命令。在发出点动 2开始命令后，变流器自

动设置 Run命令，同时设置 Ramp out zero = Ramp halt = Ramp in zero = 0。电机加速至 22.43
Jogging 2 reference中设置的速度。

由 23.20 Acceleration time jogging 和 23.21 Deceleration time jogging 选择点动的加速和减速时

间。

如果点动 1和点动 2 均启用，则以最先启用的为准。

Inching被禁止。

- 20.01 Command location = Main control word：
使用 Inching 2。参见 06.02.b09 Main control word。
由 23.20 Acceleration time jogging 和 23.21 Deceleration time jogging 选择点动的加速和减速时

间。

如果缓动 1和 2 均启用，则以最先启用的为准。

点动被禁止。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Disable jogging 2（禁止点动 1）; 0，正常运行。

1：Enable jogging 2（启用点动 2）; 1。
3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 禁止点动 2。 - 1 = 1 否 是 参数

20.28 3-wire jogging off delay time（三线点动 OFF延时时间）

三线点动的延时时间。

当 96.14 Macro select = 3-wire jogging 时，主接触器分断延时。在停止点动后，主接触器在延时

20.28 3-wire jogging off delay time 后断开。这意味着主接触器在延时时间内保持不变。

0.0 … 3250.0 5.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

位 名称 值 注释

20.33 Mains contactor control mode（主接触器控制模式）

主接触器或直流断路器的控制模式。

20.33 Mains contactor control mode 定义对 On-和 Run 命令的反应方式。参见 06.09.b03 Used main
control word。
注：

- 如果在电机端子处测量直流电压，使用设置 On（修改 H6 ... H8 变流器）。

- 直流接触器（美制）K1.1 是一种专门设计的直流接触器，有一个用于动态制动电阻器 RB 的常

闭触点，以及用于 C1和 D1的两个常开触点。应该由 06.24.10 Current controller status word 1 控

制直流接触器。应答信号可连接到 20.34 Mains contactor acknowledge source 或 20.35 DC breaker
acknowledge source。设置 DC contactor。
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0：On（开）; 主接触器或直流断路器由 On 命令控制闭合。

1：On and Run（打开并运行）; 主接触器或直流断路器因 On- and Run 命令控制闭合。

3：DC contactor（直流接触器）; 如果直流断路器或直流接触器（美制）被用作主接触器，它将

随 On 命令闭合。

- 如 果 95.35 DC voltage measurement offset = -10.0 … +10.1， 使 用 手 动 电 压 平 衡 。

如果 95.35 DC voltage measurement offset = 10.1，自动电压平衡关闭，偏移设置为零。

- 在变流器关闭时，通过保持 01.21 Armature voltage in V、28.05 Armature voltage、28.06 EMF
voltage 和 94.01 EMF speed 为零，使电枢电压测量值与找开的直流断路器相适应。在两种情况

下嵌位被释放，一是在 20.35 DC breaker acknowledge source = None 时发出 On命令的 100 ms
后，另一种情况是 20.35 DC breaker acknowledge source = Dixx 用作 DC 断路器的应答，应答信

号表明直流断路器已经闭合，嵌位被释放。

0 … 3 开 - 1 = 1 否 是 参数

20.34 Mains contactor acknowledge source（主接触器应答信号源）

主接触器应答信号源。

在出现以下情况后，生成故障 F524 Main contactor acknowledge：
- 在选择应答信号，并且反馈在运行中丢失时。

- 变流器合闸后 10s 内未收到应答信号。

主接触器应答同样取决于 20.33 Mains contactor control mode 的设置。

0 = 无应答。

1 = 应答。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：No acknowledge（无应答）; 0。
1：Acknowledge（应答）; 1。
2：None（无）；未启用。主接触器应答被禁止。

3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 无 - 1 = 1 否 是 参数

20.35 DC breaker acknowledge source（直流断路器应答信号源）

直流断路器应答信号源。

如果选择直流断路器应答，并且反馈丢失，将产生警告 A103 DC-breaker acknowledge。
如果设置了警告，电机将自由停止。

0 = 无应答。

1 = 应答。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：No acknowledge（无应答）; 0。
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1：Acknowledge（应答）; 1。
2：None（无）；未启用。直流断路器应答被禁止。

3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 无 - 1 = 1 否 是 参数
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20.38 Drive fan acknowledge source（变流器风机应答信号源）

变流器风机应答信号源。

如果选择了变流器风机应答，31.41 Main fan fault function = Fault，并且反馈丢失的时间超过 10
秒，将产生故障 5080 Drive fan acknowledge。
如果 31.41 Main fan fault function = Warning 或 Fault，只要反馈丢失，事件就会生成警告 A581 Drive
fan acknowledge。如果在 10 秒内变流器风机应答恢复，警告自动复位。

0 = 无应答。

1 = 应答。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：No acknowledge（无应答）; 0。
1：Acknowledge（应答）; 1。
2：None（无）；未启用。变流器风机应答被禁止。

3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 无 - 1 = 1 否 是 参数

20.39 Motor fan acknowledge source（电机风机应答信号源）

电机/外部风机应答信号源。

如果选择了电机/外部风机应答，并且反馈丢失的时间超过 10 秒，将产生故障 71B1 Motor fan
acknowledge。
只要反馈丢失，事件应会生成警告 A781 Motor fan acknowledge。如果在 10 秒内电机/外部风机应

答恢复，警告自动复位。

0 = 无应答。

1 = 应答。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：No acknowledge（无应答）; 0。
1：Acknowledge（应答）; 1。
2：None（无）；未启用。电机风机应答被禁止。

3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
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0 … 19 无 - 1 = 1 否 是 参数

20.40 Drive/Motor fan delay time（变流器/电机风机延时时间）

变流器/电机风机的延时时间。

变流器发出 Off命令后，所有风机、变流器和电机继续运行 20.40 Drive/Motor fan delay time 所设置

的时间。如果变流器或电机处于过温状态，那需要等到温度下降到过温等级以下，延时开始计

时。

0.0 … 3250.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数
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20.43 Dynamic braking acknowledge source（动态制动应答信号源）

动态制动应答信号源。

如果选择了动态制动应答，并且在发出 On 命令时反馈动态制动应答一直存在，将产生警告 A103
DC-breaker acknowledge。在动态制动启用时，这能防止变流器启动。

0 = 动态制动未启用。

1 = 动态制动启用。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Dynamic braking inactive（动态制动未启用）; 0，正常操作。

1：Dynamic braking active（动态制动启用）; 1。
3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 动态制动未启用 - 1 = 1 否 是 参数

20.44 Dynamic braking delay（动态制动延时）

动态制动的延时时间。

在使用 EMF反馈动态制动时，参见 90.41 M1 feedback selection；或者，在出现速度反馈故障时，

没有关于电机速度的有效信息，也无法获得零速信息。为防止在动态制动后变流器互锁，假定在

20.44 Dynamic braking delay时间后速度为零。

≤ -0.1 s; 直接在电机端子处测量电机电压，因此在动态制动中有效。

= 0.0 s; 在动态制动中，没有生成零速信号。

≥ 0.1 s; 在动态制动中，在延时时间后产生零速信号。

-1.0 … 3250.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

20.47 Overvoltage protection trigger source（过压保护触发信号源）

过压保护触发信号源。

如果选择了过压保护触发并触发，将产生 A120 Overvoltage protection active警告。变流器需处于磁

场模式。参见 99.06 Operation mode。
0 = 没有触发命令。

1 = 触发。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：No trigger command（没有触发命令）; 0，正常运行。

1：Trigger（触发）; 1。
3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
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11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 没有触发命令 - 1 = 1 否 是 参数

21 Start/Stop mode（启动/停止模式）
启动模式和停止模式、急停模式和零速。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 比例/16 位现场

总线标定值

易失 运行中修

改

类型

21.01 Start mode（启动模式）

变流器的启动模式。

选择电机启动模式。

0：Start from zero（从零开始）; 等待电机达到零速，然后重新启动。参见 21.08 M1 zero speed
level。如果在达到零速前收到重启命令，生成 A137 Speed not zero。
1：Flying start（快速启动）; 变流器启动正在旋转的电机，电机在 Coast stop（自由停车）、Ramp
stop（斜坡停车）或 Torque limit（转矩限幅）停止时有效。但通过 Dynamic braking 或 Off3
(emergency stop)停止不会被中断。等待直到达到零速。

2：Flying start dynamic braking（快速启动动态制动）; 变流器启动正在旋转的电机，电机在

Coast stop（自由停车）、Ramp stop（斜坡停车）或 Torque limit（转矩限幅）或 Dynamic braking
（动态制动）停止时有效，动态制动被中断。

确保硬件能够断开电流连接，比如断开制动电阻器连接的开关。

0 … 2 1 - 1 = 1 否 是 参数

21.02 Off1 mode（Off1 模式）

Off1 控制模式。

当收到 Off1 命令后电机停止的方式。

如果同时或几乎同时发出 Off1 命令和 Stop 命令，21.02 Off1 mode 和 21.04 Stop mode 的设置必须相

同。

优先级表：

1. 21.03 Emergency stop mode。
2. 21.02 Off1 mode。
3. 21.04 Stop mode。
0：Coast stop（自由停车）; 电机自由停车。触发脉冲立即被设置为 150°，以尽快降低电枢电

流。在电枢电流为零时，触发脉冲被封锁。断路器断开。磁场和风机停止。

1：Ramp stop（斜坡停车）; 变流器斜坡的输入设置为零。因此电机按减速斜坡停止。参见 23.11
Ramp set selection。在达到 21.08 M1 zero speed level 时，触发脉冲被设置为 150°以降低电枢电

流。在电枢电流为零时，触发脉冲被封锁。断路器断开。磁场和风机停止。

如 19.20 Follower force ramp stop = Force speed control，转矩选择器被旁路，变流器被强制设置为速

度控制。

3：Torque limit（转矩限幅）; 变流器斜坡的输出被设置为零。因此电机按转矩限幅停止。在达到

21.08 M1 zero speed level 时，触发脉冲被设置为 150 °以降低电枢电流。在电枢电流为零时，触发

脉冲被封锁。断路器断开。磁场和风机停止。
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如 19.20 Follower force ramp stop = Force speed control，转矩选择器被旁路，变流器被强制设置为速

度控制。

4：Dynamic braking（动态制动）; 电机通过动态制动停止。

0 … 4 斜坡停止 - 1 = 1 否 是 参数

21.03 Emergency stop mode（急停模式）

Off3 control（急停）的模式。

选择收到 Off3（急停）命令后电机停止的方式。

优先级表：

1. 21.03 Emergency stop mode。
2. 21.02 Off1 mode。
3. 21.04 Stop mode。
0：Coast stop（自由停车）; 电机自由停车。触发脉冲立即被设置为 150°，以尽快降低电枢电

流。在电枢电流为零时，触发脉冲被封锁。断路器断开。磁场和风机停止。

参见 06.20.b10 Run inhibit status word 中的 Off3 stop mode 0。
1：Ramp stop（斜坡停车）; 变流器斜坡的输入设置为零。因此电机按减速斜坡停止。参见 23.11
Ramp set selection。在达到 21.08 M1 zero speed level 时，触发脉冲被设置为 150°以降低电枢电

流。在电枢电流为零时，触发脉冲被封锁。断路器断开。磁场和风机停止。

参见 06.20.b11 Run inhibit status word中的 Off3 stop mode 1。
如 19.20 Follower force ramp stop = Force speed control，转矩选择器被旁路，变流器被强制设置为速

度控制。

2：Emergency ramp stop（斜坡急停）; 变流器斜坡的输入设置为零。因此，电机按急停斜坡停

止。参见 23.23 Emergency stop time。在达到 21.08 M1 zero speed level 时，触发脉冲被设置为 150°

以降低电枢电流。在电枢电流为零时，触发脉冲被封锁。断路器断开。磁场和风机停止。

参见 06.20.b12 Run inhibit status word 中的 Off3 stop mode 2。
如 19.20 Follower force ramp stop = Force speed control，转矩选择器被旁路，变流器被强制设置为速

度控制。

3：Torque limit（转矩限幅）; 变流器斜坡的输出被设置为零。因此，电机按转矩限幅停止。在达

到 21.08 M1 zero speed level 时，触发脉冲被设置为 150 °以降低电枢电流。在电枢电流为零时，

触发脉冲被封锁。断路器断开。磁场和风机停止。

参见 06.20.b13 Run inhibit status word 中的 Off3 stop mode 3。
如 19.20 Follower force ramp stop = Force speed control，转矩选择器被旁路，变流器被强制设置为速

度控制。

4：Dynamic braking（动态制动）; 电机通过动态制动停止。

参见 06.20.b14 Run inhibit status word 中的 Off3 stop mode 4。
1 … 4 斜坡急停 - 1 = 1 否 是 参数

21.04 Stop mode（停止模式）

停止模式。

选择收到 Stop 命令后电机停止的方式。

如果同时或几乎同时发出 Off1 命令和 Stop 命令，21.02 Off1 mode 和 21.04 Stop mode 的设置必须相

同。

优先级表：

1. 21.03 Emergency stop mode。
2. 21.02 Off1 mode。
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3. 21.04 Stop mode。
0：Coast stop（自由停车）; 电机自由停车。触发脉冲立即被设置为 150°，以尽快降低电枢电

流。在电枢电流为零时，触发脉冲被封锁。

1：Ramp stop（斜坡停车）; 变流器斜坡的输入设置为零。因此电机按减速斜坡停止。参见 23.11
Ramp set selection。在达到 21.08 M1 zero speed level 时，触发脉冲被设置为 150°以降低电枢电

流。在电枢电流为零时，触发脉冲被封锁。

如 19.20 Follower force ramp stop = Force speed control，转矩选择器被旁路，变流器被强制设置为速

度控制。

3：Torque limit（转矩限幅）; 变流器斜坡的输出被设置为零。因此电机按转矩限幅停止。在达到

21.08 M1 zero speed level 时，触发脉冲被设置为 150 °以降低电枢电流。在电枢电流为零时，触发

脉冲被封锁。

如 19.20 Follower force ramp stop = Force speed control，转矩选择器被旁路，变流器被强制设置为速

度控制。

4：Dynamic braking（动态制动）; 电机通过动态制动停止。

0 … 4 斜坡停止 - 1 = 1 否 是 参数
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21.08 M1 zero speed level（电机 1零速等级）

电机 1 零速等级。

在发出 Stop 命令后，电机按速度斜坡或在转矩限幅下减速，直到达到零速等级且延时 21.09 M1
zero speed delay。参见 21.04 Stop mode。随后电机将自由停车。此时现有的制动器是闭合的（使

用）。

在速度反馈在该等级内时，Zero speed设置为高。参见 06.21.b00 Speed control status word。
注：

- 如果 21.01 Start mode = Start from zero，以及在达到零速前收到重启命令，将产生警告 A137
Speed not zero。

- 设置 21.08 M1 zero speed level = 30000.00 rpm 将禁止零速监控。

0.00 … 30000.00 75.00 rpm 见 46.02 否 是 参数

21.09 M1 zero speed delay（电机 1 零速延时）

电机 1 零速延时。

零速延时用于补偿电机从 21.08.M1 zero speed level 减速到静止所需的时间。延时 21.09 M1 zero
speed delay的时间后，制动器保持开启（升起）。

不使用零速延时：

变流器接收 Stop命令并按速度斜坡或在转矩限幅处减速。在电机速度反馈低于 21.08 M1 zero speed
level 时，变流器停止，电机自由停车至静止状态。

使用零速延时：

变流器接收 Stop命令并沿速度斜坡或在转矩限幅处减速。在电机速度反馈低于 21.08 M1 zero speed
level 时，零速延时被启用。在零速延时期间，变流器继续工作，因此电机可减速到静止状态。
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0.0 … 3250.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数
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22.01 Speed reference unlimited（速度给定值不受限）

选择后的速度给定值。

在从控制盘选择恒速、点动、本地控制和安全速度后，显示速度给定值。

-30000.00 … 30000.00 - rpm 见 46.02 是 否 信号

22.07 Speed reference（速度给定值）

主速度给定值输入。

变流器的主速度给定值输入。可通过 22.11 Speed reference 1 source 和/或 22.12 Speed reference 2
source设置信号源。

-30000.00 … 30000.00 0.00 rpm 见 46.02 否 是 参数

22.08 Auxiliary speed reference（辅助速度给定值）

辅助速度给定值输入。

变流器的辅助速度给定值。可通过 22.11 Speed reference 1 source和/或 22.12 Speed reference 2 source
设置信号源。

-30000.00 … 30000.00 0.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数

22.11 Speed reference 1 source（速度给定值 1的信号源）

选择速度给定值信号源 1。
可定义两个信号信号源。参见 22.11 Speed reference 1 source和 22.12 Speed reference 2 source。22.14
Speed reference 1/2 selection 在两个信号源或数学功能之间切换。数学功能取决于 22.13 Speed
reference function。旋转方向取决于 20.14 Direction of rotation source。

Other（其它）; 信号源选择。

0：Zero（零）; 0，未使用。

1：Speed reference（速度给定值）; 22.07 Speed reference。
3：Auxiliary speed reference（辅助速度给定值）; 22.08 Auxiliary speed reference。
4：AI1 scaled（标定后的模拟输入 1）; 12.12 AI1 scaled value。
5：AI2 scaled（标定后的模拟输入 2）; 12.22 AI2 scaled value。
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6：AI3 scaled（标定后的模拟输入 3）; 12.32 AI3 scaled value。
7：FBA A reference 1（现场总线适配器 A的给定值 1）; 03.05 FBA A reference 1.
8：FBA A reference 2（现场总线适配器 A的给定值 2）; 03.06 FBA A reference 1.
11：EFB reference 1（嵌入式现场总线的给定值 1）; 03.09 EFB reference 1。
12：EFB reference 2（嵌入式现场总线的给定值 2）; 03.10 EFB reference 2。
17：Motor potentiometer reference（电机电位器给定值）; 22.80 Motor potentiometer reference。
18：Process PID output actual（过程 PID 输出实际值）; 40.01 Process PID output actual。
19：Encoder 1 speed（编码器 1的速度）; 90.10 Encoder 1 speed。
20：Encoder 2 speed（编码器 2的速度）; 90.20 Encoder 2 speed。
26：Constant speed 6（恒速 6）; 22.31 Constant speed 6。
27：Constant speed 7（恒速 7）; 22.32 Constant speed 7。
0 … 27 标定后的模拟输

入 1
- 1 = 1 否 是 参数

22.12 Speed reference 2 source（速度给定值 2的信号源）

选择速度给定值源 2。
关于选择和图表，参见 22.11 Speed reference 1 source。
0 … 20 零 - 1 = 1 否 是 参数

22.13 Speed reference function（速度给定值功能）

速度给定值功能。

在速度给定值 1 和速度给定值 2 之间选择一个数学功能。参见 22.11 Speed reference 1 source。
0：Ref 1（给定值 1）; 使用 22.11 Speed reference 1 source选择的速度给定值 1。
1：Add (ref 1 + ref 2)（加（给定值 1+给定值 2））; 两个速度给定值的和。

2：Sub (ref 1 - ref 2)（减（给定值 1-给定值 2））; 速度给定值 1减去速度给定值 2 的差。

3：Mul (ref 1 • ref 2)（乘（给定值 1 * 给定值 2））; 两个速度给定值的乘积。

4：Min （ref 1, ref 2）（最小值（给定值 1，给定值 2））; 两个速度给定值的较小者。

5：Max （ref 1, ref 2）（最大值（给定值 1，给定值 2））; 两个速度给定值的较大者。

0 … 5 Ref 1 - 1 = 1 否 是 参数

22.14 Speed reference 1/2 selection（速度给定值 1/2 选择）

在速度给定值 1 和速度给定值 2 之间选择。

配置在速度给定值 1和速度给定值 2之间进行选择。参见 22.11 Speed reference 1 source。
0 = Speed reference 1（速度给定值 1）。
1 = Speed reference 2（速度给定值 2）。
Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Speed reference 1（速度给定值 1）; 0，正常运行。

1：Speed reference 2（速度给定值 2）; 1。
3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
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11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 速度给定值 1 - 1 = 1 否 是 参数

22.15 Speed additive 1 source（附加速度 1 的信号源）

第一个附加速度给定值。

定义与 22.83 Speed reference 3 相加的速度给定值。参见 22.11 Speed reference 1 source。
注：出于安全考虑，在任何停止功能启用时，不采用附加速度给定值。

0 … 20 零 - 1 = 1 否 是 参数

22.16 Speed share（速度共享）

速度给定值标定系数。

定义 22.84 Speed reference 4 和 22.85 Speed reference 5 之间的标定系数。

-8.000 … 8.000 1.000 - 1000 = 1 否 是 参数

22.17 Speed additive 2 source（附加速度 2 的信号源）

第二个附加速度给定值。

定义与 22.85 Speed reference 5 相加的速度给定值。参见 22.11 Speed reference 1 source。
注：出于安全考虑，在任何停止功能启用时，不采用附加速度给定值。

0 … 20 零 - 1 = 1 否 是 参数

22.21 Constant speed function（恒速功能）

恒速配置字。

确定如何选择恒速，以及应用恒速时是否考虑 20.14 Direction of rotation source。
位的分配：

位 名称 值 注释

0 恒速模式 1 组合：可使用 22.22 Constant speed sel 1、22.23 Constant speed
sel 2 和 22.24 Constant speed sel 3 定义的三个信号源选择七个

恒速。

0 单独：通过 22.22 Constant speed sel 1、22.23 Constant speed
sel 2 和 22.24 Constant speed sel 3 定义的三个信号源分别启用

恒速 1、2和 3。
在出现冲突的情况下，数字较小的恒速将会优先。

1 转向允许 1 取决于方向：要确定恒速的旋转方向，则用恒速设置的符号

乘以 20.14 Direction of rotation source。这能产生 14 个（七个

正向，七个反向）恒速。

警告！

如果转向信号为反向且当前恒速为负，则变流器将正向运

行。

0 根据参数：恒速的运行方向由恒速设置参数的符号确定。

2 … 15 Reserved（保

留）
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0000h … FFFFh 0000h - 1 = 1 否 是 参数

22.22 Constant speed sel 1（恒速选择 1）
恒速选择器 1。
22.21.b00 Constant speed function = 1 （组合）根据下表启用恒速。

定义该参数的源。
22.22 Constant speed
sel 1

由 22.23 Constant
speed sel 2 定义的信号

源

由 22.24 Constant
speed sel 3 定义的信号

源

当前恒速

0 0 0 无

1 0 0 恒速 1
0 1 0 恒速 2
1 1 0 恒速 3
0 0 1 恒速 4
1 0 1 恒速 5
0 1 1 恒速 6
1 1 1 恒速 7

22.21.b00 Constant speed function = 0 （单独）激活恒速 1 的信号源。

0 = Always off（始终关闭）。

1 = Always on（始终打开）。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Not selected（未选择）; 0，正常运行。

1：Selected（已选择）; 1。
3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 或

0000h … FFFFh
未选择或
0000h

- 1 = 1 否 是 参数

22.23 Constant speed sel 2（恒速选择 2）
恒速选择器 2。
参见 22.22 Constant speed sel 1。
0 … 19 或

0000h … FFFFh
未选择或
0000h

- 1 = 1 否 是 参数

22.24 Constant speed sel 3（恒速选择 3）
恒速选择器 3。
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参见 22.22 Constant speed sel 1。
0 … 19 或

0000h … FFFFh
未选择或
0000h

- 1 = 1 否 是 参数

22.26 Constant speed 1（恒速 1）
恒速 1。
定义恒速 1，即选择恒速 1 时电机运行速度。

-30000.00 … 30000.00 0.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数

22.27 Constant speed 2（恒速 2）
恒速 2。
定义恒速 2，即选择恒速 2 时电机运行速度。

-30000.00 … 30000.00 0.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数

22.28 Constant speed 3（恒速 3）
恒速 3。
定义恒速 3，即选择恒速 3 时电机运行速度。

-30000.00 … 30000.00 0.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数

22.29 Constant speed 4（恒速 4）
恒速 4。
定义恒速 4，即选择恒速 4 时电机运行速度。

-30000.00 … 30000.00 0.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数

22.30 Constant speed 5（恒速 5）
恒速 5。
定义恒速 5，即选择恒速 5 时电机运行速度。

-30000.00 … 30000.00 0.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数
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22.31 Constant speed 6（恒速 6）
恒速 6。
定义恒速 6，即选择恒速 6 时电机运行速度。

-30000.00 … 30000.00 0.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数

22.32 Constant speed 7（恒速 7）
恒速 7。
定义恒速 7，即选择恒速 7 时电机运行速度。

-30000.00 … 30000.00 0.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数

22.42 Jogging 1 reference（点动 1给定值）

点动功能 1 的速度给定值。

定义点动 1 的速度给定值。参见 20.26 Jogging 1 start source。
-30000.00 … 30000.00 0.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数

22.43 Jogging 2 reference（点动 2给定值）

点动功能 2 的速度给定值。

定义点动 2 的速度给定值。参见 20.27 Jogging 2 start source。
-30000.00 … 30000.00 0.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数

22.46 Speed reference safe（安全速度给定值）

定义出现如下情况时的安全速度：

- 12.03 AI supervision function。
- 49.05 Communication loss action。
- 50.02 FBA A comm loss func。
- 50.32 FBA B comm loss func。
- 58.14 Communication loss action。
-30000.00 … 30000.00 0.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数

22.71 Motor potentiometer function（电机电位器功能）

电机电位器功能。

启用并选择电机电位器模式。

0：Disable（禁止）; 禁止电机电位器，把它的值设置为 0。
1：Enable (initialization at stop/power-up)（允许（在停止/上电时初始化））; 电机电位器首先采用

22.72 Motor potentiometer initial value 定义的值。在变流器运行时，可从 22.73 Motor potentiometer
up source和 22.74 Motor potentiometer down source定义的上升和下降信号源调节该值。

停止或通电循环将会把电机电位器复位为 22.72 Motor potentiometer initial value的值。

2：Enable (resume always)（允许（始终恢复））; 功能参见 Enable (initialization at stop/power-
up)，但停止或断电时电机电位器的值将被保存。

0 … 2 允许（停止/上电

时初始化）

- 1 = 1 否 是 参数

22.72 Motor potentiometer initial value（电机电位器初始值）

电机电位器初始值。

定义电机电位器初始值（起点）。参见 21.71 Motor potentiometer function。
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-30000.00 … 30000.00 0.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数

22.73 Motor potentiometer up source（电机电位器上升信号源）

电机电位器上升的信号源。

选择电机电位器上升信号的信号源。

0 = No change（无变化）。

1 = Increase（增加）。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：No change（无变化）; 0，保持电机电位器的值。

1：Increase（增加）; 1，增加电机电位器的值。如果上升和下降源均打开，那么电位器值将不会

改变。

2：None（无）；未启用。电机电位器上升被禁止。

3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 无 - 1 = 1 否 是 参数

22.74 Motor potentiometer down source（电机电位器下降信号源）

电机电位器下降的信号源。

选择电机电位器下降信号的信号源。

0 = No change（无变化）。

1 = 减少。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：No change（无变化）; 0，保持电机电位器的值。正常运行。

1：Decrease（减少）; 1， 减少电机电位器的值。如果上升和下降源均打开，那么电位器值将不会

改变。

2：None（无）；未启用。电机电位器下降被禁止。

3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
40：DI1 or stop（数字输入 1或停止）; 10.02.b00 DI delayed status plus stop。DI1 = 1 或停止命令启
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用→ 电机电位器的值减少， DI1 = 0：保持电机电位器的值。

41：DI2 or stop（数字输入 2或停止）; 10.02.b01 DI delayed status plus stop。DI2 = 1 或停止命令启

用→ 电机电位器的值减少， DI2 = 0：保持电机电位器的值。

42：DI3 or stop（数字输入 3或停止）; 10.02.b02 DI delayed status plus stop。DI3 = 1 或停止命令启

用→ 电机电位器的值减少， DI3 = 0：保持电机电位器的值。

43：DI4 or stop（数字输入 4或停止）; 10.02.b03 DI delayed status plus stop。DI4 = 1 或停止命令启

用→ 电机电位器的值减少， DI4 = 0：保持电机电位器的值。

44：DI5 or stop（数字输入 5或停止）; 10.02.b04 DI delayed status plus stop。DI5 = 1 或停止命令启

用→ 电机电位器的值减少， DI5 = 0：保持电机电位器的值。

45：DI6 or stop（数字输入 6或停止）; 10.02.b05 DI delayed status plus stop。DI6 = 1 或停止命令启

用→ 电机电位器的值减少， DI6 = 0：保持电机电位器的值。

46：DIO1 or stop（数字输入输出 1或停止）; 11.02.b00 DIO delayed status plus stop。DIO1 = 1 或停

止命令启用→ 电机电位器的值减少， DIO1 = 0：保持电机电位器的值。

47：DIO2 or stop（数字输入输出 2或停止）; 11.02.b01 DIO delayed status plus stop。DIO2 = 1 或停

止命令启用→ 电机电位器的值减少， DIO2 = 0：保持电机电位器的值。

48：DIL or stop（数字输入延迟或停止）; 10.02.b15 DIL delayed status plus stop。DIL = 1 或停止命

令启用→ 电机电位器的值减少， DIL = 0：保持电机电位器的值。

0 … 48 无 - 1 = 1 否 是 参数



154

3ADW000474R0121 DCS880 固件手册  cn a

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

22.75 Motor potentiometer ramp time（电机电位器斜坡时间）

电机电位器变化时间。

定义电机电位器的变化率。这是定义从 22.76 Motor potentiometer min value 变为 22.77 Motor
potentiometer max value 所需的时间。在两个方向上采用相同的变化率（上升和下降）。

0.0 … 3250.0 10.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

22.76 Motor potentiometer min value（电机电位器最小值）

电机电位器最小值。

定义电机电位器的最小值。

-30000.00 … 30000.00 0.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数

22.77 Motor potentiometer max value（电机电位器最大值）

电机电位器最大值。

定义电机电位器的最大值。

-30000.00 … 30000.00 1500.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数

22.80 Motor potentiometer reference（电机电位器给定值）

电机电位器的值。

显示电机电位器功能的输出。它可以被直接设置为 22.11 Speed reference 1 source等参数的信号源。

-30000.00 … 30000.00 - rpm 参见 46.02 是 否 信号

22.81 Speed reference 1（速度给定值 1）
速度给定值 1 的信号源的值。

显示速度给定值 1 的信号源后的速度给定值。参见 22.11 Speed reference 1 source。
-30000.00 … 30000.00 - rpm 参见 46.02 是 否 信号

22.82 Speed reference 2（速度给定值 2）
速度给定值 2 的信号源的值。

显示速度给定值 2 的信号源后的速度给定值。参见 22.12 Speed reference 2 source。
-30000.00 … 30000.00 - rpm 参见 46.02 是 否 信号

22.83 Speed reference 3（速度给定值 3）
信号源选择后的速度给定值。

显示数学功能、速度给定值 1/2 的选择和旋转方向后的速度给定值。参见 22.13 Speed reference
function、22.14 Speed reference 1/2 selection和 20.14 Direction of rotation source。
-30000.00 … 30000.00 - rpm 参见 46.02 是 否 信号

22.84 Speed reference 4（速度给定值 4）
附加 1 的速度给定值。

显示第一个附加速度后的速度给定值。参见 22.15 Speed additive 1 source。
-30000.00 … 30000.00 - rpm 参见 46.02 是 否 信号

22.85 Speed reference 5（速度给定值 5）
速度共享后的速度给定值。

显示通过速度共享标定后的速度给定值。参见 22.16 Speed share。
-30000.00 … 30000.00 - rpm 参见 46.02 是 否 信号
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22.86 Speed reference 6（速度给定值 6）
附加 2 的速度给定值。

显示第二个附加速度后的速度给定值。参见 22.17 Speed additive 2 source。
-30000.00 … 30000.00 - rpm 参见 46.02 是 否 信号
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23.01 Speed reference ramp input（速度给定值斜坡输入）

斜坡输入处的速度给定值。

显示限幅后，斜坡和S形曲线前的速度给定值。参见 30.11 M1 minimum speed和 30.12 M1 maximum
speed。
-30000.00 … 30000.00 - rpm 参见 46.02 是 否 信号

23.02 Speed reference ramp output（速度给定值斜坡输出）

斜坡输出处的速度给定值。

显示斜坡和 S形曲线后的速度给定值。

-30000.00 … 30000.00 - rpm 参见 46.02 是 否 信号

23.03 Speed reference 7（速度给定值 7）
直接速度给定后的速度给定值。

显示直接速度给定后的速度给定值。参见 23.32 Direct speed reference。
-30000.00 … 30000.00 - rpm 参见 46.02 是 否 信号

23.04 dv/dt
速度给定值的偏差

显示在速度给定值斜坡输出下的加速/减速（速度给定值变化）。

-30000.00 … 30000.00 - rpm/s 参见 46.02 是 否 信号

23.11 Ramp set selection（斜坡设置选择）

激活斜坡参数。

选择在两套加速/减速斜坡时间之间切换的信号源。参见 23.12 Acceleration time 1、23.13
Deceleration time 1、23.14 Acceleration time 2 和 23.15 Deceleration time 2。
0 = Acc/Dec time 1（加速/减速时间 1）
1 = Acc/Dec time 2（加速/减速时间 2）
Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Acc/Dec time 1（加速/减速时间 1）; 0，加速时间 1 和减速时间 1 启用。正常运行。

1：Acc/Dec time 2（加速/减速时间 2）; 1，加速时间 2 和减速时间 2 启用。

2：Speed level（速度等级）; 如果 |23.03 Speed reference 7| ≤ |46.31 Above speed level|，则启用

Acc/Dec time 1。如果|23.03 Speed reference 7| > |46.31 Above speed level|，则启用 Acc/Dec time 2。
3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
21：Motor1/Motor2（电机 1/电机 2）; 使用的加速/减速时间取决于 42.01 Motor 1/2 selection的设
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置。如果 42.01 Motor 1/2 selection = Motor 1，则使用 Acc/Dec time 1。如果 42.01 Motor 1/2 selection
= Motor 2，则使用 Acc/Dec time 2。
0 … 21 加/减速时间 1 - 1 = 1 否 是 参数

23.12 Acceleration time 1（加速时间 1）
加速时间 1。
从零速加速到 46.02 M1 speed scaling actual 的时间。

如果速度给定值的增长快于所设定的加速时间，电机转速会遵循设定的加速时间。如果速度给定

值的增长慢于所设定的加速时间，电机转速会遵循给定值。

如果设置的加速时间设置得过短，变流器将在当前转矩限幅内加速。

0.0 … 3250.0 20.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

23.13 Deceleration time 1（减速时间 1）
减速时间 1。
从 46.02 M1 speed scaling actual 减速到零速的时间。

如果速度给定值的下降快于所设定的减速时间，电机转速会遵循减速时间。如果速度给定值的下

降慢于所设定的减速时间，电机转速会遵循给定值。

如果设置的减速时间设置得过短，变流器将在当前转矩限幅内减速。

0.0 … 3250.0 20.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

23.14 Acceleration time 2（加速时间 2）
加速时间 1。
参见 23.12 Acceleration time 1。
0.0 … 3250.0 60.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

23.15 Deceleration time 2（减速时间 2）
减速时间 2。
参见 23.13 Deceleration time 1。
0.0 … 3250.0 60.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

23.16 Shape time acceleration 1（S 形曲线时间加速 1）
加速开始时的斜坡形状。

定义加速开始时的斜坡形状。

0.0 s：线性斜坡。适合稳定的加速或减速和较缓的斜坡。

0.1 … 3250.0 s：S 形曲线斜坡。S 形斜坡特别适合起吊应用。S 形曲线包括斜坡两端曲线和中间的

线性部分。

注：出于安全原因，S 形曲线时间不应用于急停。

加速：
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减速：

0.0 … 3250.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

23.17 Shape time acceleration 2（S 形曲线时间加速 2）
加速结束时的斜坡形状。

定义在加速结束阶段的加速斜坡曲线。参见 23.16 Shape time acceleration 1。
0.0 … 3250.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

23.18 Shape time deceleration 1（S形曲线时间减速 1）
减速开始时的斜坡形状。

定义在减速开始时的减速斜坡形状。参见 23.16 Shape time acceleration 1。
0.0 … 3250.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

23.19 Shape time deceleration 2（S形曲线时间减速 2）
减速结束时的斜坡形状。

定义在减速结束阶段的减速斜坡曲线。参见 23.16 Shape time acceleration 1。
0.0 … 3250.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

23.20 Acceleration time jogging（点动加速时间）

点动加速时间。

在点动或 Inching时，变流器从零速加速到 46.02 M1 speed scaling actual 的时间。

0.0 … 3250.0 60.0 s 10 = 1 s 否 是 参数
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23.21 Deceleration time jogging（点动减速时间）

点动减速时间。

在点动或 Inching时，变流器从 46.02 M1 speed scaling actual减速到零速的时间。

0.0 … 3250.0 60.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

23.23 Emergency stop time（急停时间）

Off3 (emergency stop)命令的减速时间。

在 Off3 (emergency stop)命令且 21.03 Emergency stop mode = Ramp stop 时，或者出现 4 级故障和

31.15 Fault stop mode fault level 4 = Ramp stop 时，从 46.02 M1 speed scaling actual 减速到零速的时

间。

这也适用于转矩控制，因为变流器在收到 Off3 (emergency stop) 命令时会自动切换至速度控制。关

于从机，参见 19.20 Follower force ramp stop。
0.0 … 3250.0 10.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

23.24 Speed ramp in zero source（速度斜坡置零的信号源）

把速度斜坡输入强制设置为零。

选择一个信号源，把速度斜坡输入强制设置为零。通过与 06.09.b06 Used main control word的 AND
操作。

0 = Zero input（零输入）。

1 = Enable input（允许输入）。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Zero input（零输入）; 0，把速度斜坡输入强制设置为零。

1：Enable input（允许输入）; 1，允许速度斜坡输入。正常运行。

3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 允许输入 - 1 = 1 否 是 参数

23.26 Ramp out balancing enable（允许斜坡输出平衡）

把速度斜坡输出强制设置为 23.27 Ramp out balancing reference。
选择强制设置速度斜坡输出平衡的信号源。

此功能用于从转矩控制或张力控制平稳、无冲击地切换换到速度控制。平衡输出跟踪当前（线）

速度。在需要切换时，可把速度给定值快速的设置为所需的（线）速度。速度控制器中也可以实

现平衡。参见 25.09 Speed balancing enable。
0 = Enable output（允许输出）。

1 = Balance output（平衡输出）。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。
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0：Enable output（允许输出）; 0，允许速度斜坡输出。正常运行。

1：Balance output（平衡输出）; 1，把速度斜坡输出强制设置为 23.27 Ramp out balancing
reference。
3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 Enable output - 1 = 1 否 是 参数

23.27 Ramp out balancing reference（斜坡输出平衡给定值）

速度斜坡输出平衡给定值。

定义速度斜坡输出平衡的给定值。在允许速度斜坡输出平衡时，斜坡发生器的输出被强制设置为

该值。参见 23.26 Ramp out balancing enable。
-30000.00 … 30000.00 0.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数

23.28 Variable slope enable（允许可变斜坡）

允许可变斜坡。

启用可变斜坡功能，该功能可以在来自上位控制的速度给定变化时控制速度斜坡的斜率。

变斜率和内部变流器斜坡为串联。因此，斜坡加速和减速时间需比完整的变斜率时间快。参见

23.12 Acceleration time 1 和 23.13 Deceleration time 1。
23.29 Variable slope rate为速度给定值变化 A（rpm）定义速度斜坡时间 t（ms）。

t (ms) = 上位控制系统提供的速度给定值周期。

A (rpm) = 周期时间 t (ms）中的速度给定值变化。

注：如果上位控制系统提供的速度给定值的周期时间 t（ms）与 23.29 Variable slope rate 相等，则

23.02 Speed reference ramp output的形状为直线。
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Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Disable（禁止）; 禁止变坡。

1：Enable（允许）; 允许变坡（在本地控制中不可用）。

0 … 1 关 - 1 = 1 否 是 参数

23.29 Variable slope rate（变斜率）

变斜率。

定义允许变坡时速度给定值的变化率。参见 23.28 Variable slope enable。要获得最佳结果，使用速

度给定值周期时间。

0 … 32500 0 ms 1 = 1 ms 否 是 参数

23.32 Direct speed reference（直接速度给定值）

直接速度给定值。

把直接速度给定值给到速度偏差计算中。

Other（其它）; 信号源选择。

0：Zero（零）; 0，未使用。

1：Speed reference（速度给定值）; 22.07 Speed reference。
2：Speed ramp output（速度斜坡输出）; 23.02 Speed reference ramp output。
3：Auxiliary speed reference（辅助速度给定值）; 22.08 Auxiliary speed reference。
4：AI1 scaled（标定后的模拟输入 1）; 12.12 AI1 scaled value。
5：AI2 scaled（标定后的模拟输入 2）; 12.22 AI2 scaled value。
6：AI3 scaled（标定后的模拟输入 3）; 12.32 AI3 scaled value。
7：FBA A reference 1（现场总线适配器 A的给定值 1）; 03.05 FBA A reference 1.
8：FBA A reference 2（现场总线适配器 A的给定值 2）; 03.06 FBA A reference 1.
11：EFB reference 1（嵌入式现场总线的给定值 1）; 03.09 EFB reference 2。
12：EFB reference 2（嵌入式现场总线的给定值 2）; 03.10 EFB reference 2。
17：Motor potentiometer reference（电机电位器给定值）; 22.80 Motor potentiometer reference。
18：Process PID output actual（过程 PID 输出实际值）; 40.01 Process PID output actual。
19：Encoder 1 speed（编码器 1的速度）; 90.10 Encoder 2 speed。
20：Encoder 2 speed（编码器 2的速度）; 90.20 Encoder 2 speed。
0 … 20 速度斜坡输出 - 1 = 1 否 是 参数

24 Speed reference conditioning（速度给定值条件）
速度偏差计算、速度偏差窗口控制配置和速度偏差（Δn）阶跃。
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值
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24.01 Used speed feedback（使用的速度给定值）

速度给定值标定后的速度给定值。

显示速度校正、限幅和速度给定值标定后的速度给定值。参见 24.11 Speed correction、30.11 M1
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minimum speed、30.12 M1 maximum speed 和 24.14 Speed reference scaling。
用于速度偏差计算。

-30000.00 … 30000.00 - rpm 参见 46.02 是 否 信号

24.02 Used speed feedback（使用的速度反馈）

速度反馈标定后的速度反馈。

显示速度反馈标定后的速度反馈。参见 24.15 Speed feedback scaling。
用于速度偏差计算。

-30000.00 … 30000.00 - rpm 参见 46.02 是 否 信号
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24.03 Speed error filtered（速度偏差滤波）

速度偏差滤波（Δn）。
显示滤波和窗口控制后的速度偏差。参见 24.18 Speed error filter time 1 和 24.19 Speed error filter time
2。
Δn = 24.01 Used speed reference - 24.02 Used speed feedback。
-30000.00 … 30000.00 - rpm 参见 46.02 是 否 信号

24.04 Speed error inverted（速度偏差取反）

取反的速度偏差（-Δn）。
显示取反的速度偏差（未滤波）。

Δn = 24.01 Used speed reference - 24.02 Used speed feedback。
-30000.00 … 30000.00 - rpm 参见 46.02 是 否 信号

24.11 Speed correction（速度修正）

速度给定值校正值。

速度给定修正加到斜坡和限幅之间的 23.03 Speed reference 7 上。如有需要这可以用于速度微调

（比如调整造纸设备的各部分间速差）。

注：出于安全考虑，在任何停止功能启用时，不采用速度修正。

-30000.00 … 30000.00 0.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数

24.14 Speed reference scaling（速度给定值标定）

速度给定值标定系数。

定义 23.03 Speed reference 7 和 24.01 Used speed reference之间的标定系数。

-325.00 … 250.00 1.00 - 100 = 1 否 是 参数

24.15 Speed feedback scaling（速度反馈标定）

速度反馈标定系数。

定义 90.01 Motor speed for control 和 24.02 Used speed feedback 之间的标定系数。

-250.00 … 250.00 1.00 - 100 = 1 否 是 参数

24.18 Speed error filter time 1（速度偏差滤波时间 1）
速度偏差（Δn）滤波时间常数 1。
定义速度偏差低通滤波器 1 的滤波时间常数。使用该滤波减少纹波可能会引起速度控制器的调

节。较长的滤波时间常数和较快的加速时间是互相冲突的。滤波时间常数太长会导致控制不稳

定。

注：速度反馈和速度偏差有三种不同的滤波器。

- 90.42 Motor speed filter time速度反馈滤波，一般小于 30ms。
- 24.18 Speed error filter time 1 和 24.19 Speed error filter time 2 速度偏差过滤，一般大于 30ms。设

置 24.18 Speed error filter time 1 = 24.19 Speed error filter time 2。
0 … 32500 0 ms 1 = 1 ms 否 是 参数

24.19 Speed error filter time 2（速度偏差滤波时间 2）
速度偏差（Δn）滤波时间常数 2。
参见 24.18 Speed error filter time 1。
0 … 32500 0 ms 1 = 1 ms 否 是 参数
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窗口控制的概念：

窗口控制的概念是，只要速度偏差（Δn）或速度反馈保持在 24.43 Speed error window high和 24.44
Speed error window low 设置的窗口内，就会封锁速度控制器。转矩控制有效。参见 26.74 Torque
reference ramp output。
如果速度偏差或速度反馈超过窗口速度，速度控制有效，转矩给定来自 25.01 Torque reference
speed control。由 06.21.b03 Speed control status word 显示启用情况。

要释放窗口控制，使用 24.42 Speed error window control mode，并把变流器设置为 Add操作模式。

参见 19.12 Ext1 control mode和 19.14 Ext2 control mode。
本功能有时也被称为死区控制或断带保护。这样为转矩控制增加了速度监控，防止在张力作用下

断带引起的电机飞车。

注：要打开一个宽度为 100 rpm的窗口，设置 24.43 Speed error window high = 50 rpm，设置 24.44
Speed error window low = -50 rpm。

24.41 Speed error window control enable（使能速度偏差窗口控制）

使能窗口控制的信号源。

使能/禁止窗口控制。

0 = 禁止窗口控制。

1 = 使能窗口控制。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Disable window control（禁止窗口控制）; 0，正常运行。

1：Enable window control（使能窗口控制）; 1，使能速度偏差窗口控制。

3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
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5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 禁止窗口控制 - 1 = 1 否 是 参数
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24.42 Speed error window control mode（速度偏差窗口控制模式）

窗口控制的模式。

确定使用的窗口控制类型。此外，可使能/禁止速度控制器的积分时间。

0 = Speed error window(速度偏差窗口) + Ti = on; 标准窗口控制。速度偏差（Δn）需在 24.43 Speed
error window high 和 24.44 Speed error window low 设置的窗口内。在释放窗口控制时，使能速度控

制器的积分时间（TI）。

1 = Speed error window(速度偏差窗口) + Ti = off; 标准窗口控制。速度偏差需在 24.43 Speed error
window high和 24.44 Speed error window low设置的窗口内。在释放窗口控制时，禁止速度控制器

的积分时间（Ti）。
一般由转矩从机用于限幅差速。

10：Speed feedback window（速度反馈窗口）; 速度反馈偏差需在 24.43 Speed error window high和
24.44 Speed error window low 设置的窗口内。在释放窗口控制时，禁止速度控制器的积分时间

（Ti）。
一般用于转矩控制试验设备，用于限幅无负载速度或卷取机。

例如 1：窗口宽度为 10rpm：

24.42 Speed error window control mode = 速度偏差窗口 + TI = 关闭。

24.43 Speed error window high = 5 rpm。
24.44 Speed error window low = -5 rpm
例如 2：速度反馈的窗口宽度为 500 … 1000 rpm：

24.42 Speed error window control mode = 速度反馈窗口。

24.43 Speed error window high = 1000 rpm。

24.44 Speed error window low = 500 rpm。

例如 3：速度反馈的窗口宽度为-50 … 100 rpm：

24.42 Speed error window control mode = 速度反馈窗口。

24.43 Speed error window high = 100 rpm。

24.44 Speed error window low = -50 rpm。

0 … 10 速度偏差窗口 +
Ti = off

- 1 = 1 否 是 参数

24.43 Speed error window high（速度偏差窗口上限）

速度偏差窗口的上限。

在速度偏差（Δn = 24.01 Used speed reference - 24.02 Used speed feedback）为正时，使用窗口控制

的上限。

-30000.00 … 30000.00 0.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数

24.44 Speed error window low（速度偏差窗口下限）

速度偏差窗口的下限。

在速度偏差（Δn = 24.01 Used speed reference - 24.02 Used speed feedback）为负时，使用窗口控制

的下限。

-30000.00 … 30000.00 0.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数

24.46 Speed error step（速度偏差阶跃）

速度偏差（Δn）阶跃。
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16 位现场

总 线 标 定
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易失 运行中修

改

类型

定义额外的速度偏差阶跃用于速度控制器的输入。最小/最大值受 30.11 M1 minimum speed和 30.12
M1 maximum speed 的限制。

注：发出停止命令时，请确保移除误差阶跃。

-30000.00 … 30000.00 0.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数
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25 Speed control（速度控制）
速度控制器设置。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

25.01 Torque reference speed control（转矩给定值速度控制）

限制速度控制器输出转矩。

以 99.02 M1 nominal torque after limitation的百分比形式显示限幅后的转矩给定值。参见 30.13 Speed
control min torque 和 30.14 Speed control max torque。
-325.00 … 325.00 - % 参见 46.04 是 否 信号

25.02 Speed proportional gain 1（速度比例增益 1）
速度控制器的比例增益 1（KP）。
可通过 25.13 Speed controller set selection释放速度控制器的比例增益。

增益过大可能会引起速度振荡。下图显示了速度偏差保持恒定时，在误差阶跃后控制器的输出。

例如：如果速度偏差（Δn）是 46.02 M1 speed scaling actual 的 5%，速度控制器通过 25.02 Speed
proportional gain 1 = 3，此时产生 15%的电机额定转矩。

0.00 … 325.00 5.00 - 100 = 1 否 是 参数

25.03 Speed integration time 1（速度积分时间 1）
速度控制器的积分时间 1（Ti）。

可通过 25.13 Speed controller set selection释放速度控制器的积分时间。如果把积分时间设置为零，

速度控制器的积分失效并重置积分器。

在误差值恒定时，积分时间定义了速度控制器的积分部分达到与比例部分相同的值的时间。

积分器具有防缠绕控制功能，用于在转矩或电流限幅下的运行。

下图显示了速度偏差保持恒定时，在误差阶跃后控制器的输出。
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改
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例如：如果速度偏差（Δn）是 46.02 M1 speed scaling actual 的 5%，速度控制器通过 25.02 Speed
proportional gain 1 = 3 生成 15%的电机额定转矩。在这种情况下 25.03 Speed integration time 1 = 300
ms 时：

- 如果速度偏差恒定，在 300ms 过去后，速度控制器生成 30%的电机额定转矩。15%来自于比例

部分，15%来自于积分部分。

0 … 32500 2500 ms 1 = 1 ms 否 是 参数

25.04 Speed derivation time（速度微分时间）

速度控制器的微分时间（TD）。

速度控制器微分时间。如果微分时间设为零，则控制器作为 PI 控制器工作，否则将作为 PID 控制

器工作。

对正常应用，微分时间应保持为零。

微分动作可以提升当误差值变化时控制器的输出。微分时间越长，变化期间速度控制器输出的增

加越多。微分功能使控制器对扰动更加敏感。速度偏差微分必须经过低通滤波以消除外部干扰。

参见 25.05 Derivation filter time。
下图显示了速度偏差保持恒定时，在误差阶跃后控制器的输出。
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易失 运行中修

改
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增益 = KP = 1
TI = 积分时间 > 0
TD = 微分时间 > 0
TS= 抽样时间 = 500 μs
Δe = 两次采样之间的误差值变化

0 … 32500 0 ms 1 = 1 ms 否 是 参数

25.05 Derivation filter time（微分滤波时间）

微分滤波时间常数。

对 25.04 Speed derivation time恒定的微分滤波时间。

0 … 32500 8 ms 1 = 1 ms 否 是 参数

25.06 Acceleration compensation derivation time（加速补偿微分时间）

加速补偿微分时间。

加速补偿的微分时间。设置加速补偿为零可将其禁止。

为了在加速/减速期间补偿大惯性负载，将 23.03 Speed reference 7 的微分加到速度控制器的输出

中。

注：通常，使用的值在电机和被驱动机器的机械时间常数总和的 50 ... 100%之间。

下图显示了当大惯性负载沿斜坡加速时的速度响应。

无加速补偿：

有加速补偿：
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0.0 … 3250.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

25.07 Acceleration compensation filter time（加速补偿滤波时间）

加速补偿滤波时间常数。

25.06 Acceleration compensation derivation time 的加速补偿滤波时间常数。

0 … 32500 8 ms 1 = 1 ms 否 是 参数

25.08 Drooping rate（降落速率）

下降率。

以 46.02 M1 speed scaling actual 的百分比表示的降落速率。随着变流器负载的增加，下降作用会轻

微降低变流器速度。由 25.08 Drooping rate 确定负载造成的速度下降量。

传动间通过材料（比如纸、钢、箔）连接，并在共同的速度给定值下运行且需要负荷分配的情

况，有必要使用该功能。在实践中，必须逐一找出正确下降率。

例如：以下格式有效：

速度下降 = 速度控制器输出 × 下降率 × 速度标定

其中：

- 速度控制器输出 = 25.57 Torque reference unbalanced = 50 %。

- 下降 = 25.08 Drooping rate = 1 %。

- 速度标定 = 46.02 M1 speed scaling actual = 1500 rpm。

如下所示：

速度下降 = 0.5 x 0.01 x 150 rpm = 7.5 rpm。
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值

易失 运行中修

改

类型

0.00 … 100.00 0.00 % 100 = 1 % 否 是 参数

25.09 Speed control balancing enable（使能速度控制平衡）

把速度控制器输出强制设置为 25.10 Speed control balancing reference。
选择强制设置速度控制器输出平衡的信号源。

此功能用于从转矩控制或张力控制电机平稳、无扰地切换回速度控制电机。

速度斜坡中也可以实现平衡。参见 23.26 Ramp out balancing enable。
0 = Enable output（使能输出）。

1 = Balance output（平衡输出）。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Enable output（使能输出）; 0，使能速度控制器输出。正常运行。

1：Balance output（平衡输出）; 1，把速度控制器强制设置为 25.10 Speed control balancing
reference。
3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 Enable output - 1 = 1 否 是 参数
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易失 运行中修

改
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25.10 Speed control balancing reference（速度控制平衡给定值）

速度控制器输出平衡给定值。

按 99.02 M1 nominal torque的百分比形式定义速度控制器输出平衡的给定值。在使能速度控制器输

出平衡时，速度控制器的输出被强制设置为该值。参见 25.09 Speed control balancing enable。
-325.00 … 325.00 0.00 % 参见 46.04 否 是 参数

25.11 Proportional gain emergency stop（急停时的比例增益）

收到 Off3 (emergency stop)命令时的比例增益（KP）。

Off3 (emergency stop)命令启用时速度控制器的比例增益。超越 25.02 Speed proportional gain 1 或

25.14 Speed proportional gain 2 中的值。

0.00 … 325.00 5.00 - 100 = 1 否 是 参数

25.13 Speed controller set selection（速度控制器集合选择）

选择当前的速度控制器参数。

选择在两套速度控制器参数之间切换的信号源。25.02 Speed proportional gain 1、25.03 Speed
integration time 1、25.14 Speed proportional gain 2 和 25.15 Speed integration time 2。
0 = Speed controller set 1。
1 = Speed controller set 2。
Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Speed controller set 1（速度控制器设置 1）; 0，比例增益 1 和积分时间 1 被启用。正常运行。

1：Speed controller set 2（速度控制器设置 2）; 1，比例增益 2 和积分时间 2 被启用。

2：Speed level（速度等级）; 如果|90.01 Motor speed for control| ≤ |46.31 Above speed level|，则

Speed controller set 1 被启用。如果|90.01 Motor speed for control| > |46.31 Above speed level|，则 Speed
controller set 2 被启用。

3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
20：Speed error（速度偏差）; 如果|24.04 Speed error inverted| ≤ |46.31 Above speed level|，则 Speed
controller set 1被启用。如果|24.04 Speed error inverted| > |46.31 Above speed level|，则 Speed controller
set 2 被启用。

21：Motor1/Motor2（电机 1/电机 2）; 使用的速度控制器设置取决于 42.01 Motor 1/2 selection。如

果 42.01 Motor 1/2 selection = Motor 1，则使用 Speed controller set 1。如果 42.01 Motor 1/2 selection
= Motor 2，则使用 Speed controller set 2。
0 … 21 Speed controller

set 1
- 1 = 1 否 是 参数

25.14 Speed proportional gain 2（速度比例增益 2）
速度控制器的比例增益 2（KP）。
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参见 25.02 Speed proportional gain 1。
0.00 … 325.00 5.00 - 100 = 1 否 是 参数

25.15 Speed integration time 2（速度积分时间 1）
速度控制器的积分时间 2（TI）。

参见 25.03 Speed integration time 1。
0 … 32500 2500 ms 1 = 1 ms 否 是 参数

Speed adaptive proportional gain and integration time（自适应速度比例增益和积分时间）：

在某些应用中，在低速时增加/减少比例增益和增加/减少积分时间以改善速度控制器的性能。因

此，可按照速度反馈调整比例增益和积分时间。参见 25.02 Speed proportional gain 1、25.03 Speed
integration time 1 和 24.02 Used speed feedback。
该值是由比例增益和积分时间乘以特定速度的系数获得。这些系数是针对比例增益和积分时间分

别定义的。

在速度反馈低于或等于 25.18 Speed adaption min limit 时，比例增益乘以最小速度时的 25.21 Kp
adaption coefficient，积分时间乘以最小速度时的 25.22 Ti adaption coefficient。
在速度反馈在 25.18 Speed adaption min limit和 25.19 Speed adaption max limit 之间时，线性计算比

例增益和积分时间之间的系数。

在速度反馈等于或高于 25.19 Speed adaption max limit 时，不进行调整。因此，系数为 1。
速度调节对正负速度都有效。

增加比例增益（KP）和减少积分时间（TI）。

减少比例增益（KP）和增加积分时间（TI）。
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25.18 Speed adaption min limit（速度调节最小限幅）

速度控制器调节的最小速度反馈。

低于速度反馈限幅比例增益由 25.21 Kp adaption coefficient at min speed定义，积分时间由 25.22 Ti
adaption coefficient at min speed定义。速度反馈是 24.02 Used speed feedback。
0.00 … 见 25.19 0.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数
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25.19 Speed adaption max limit（速度调节最大限幅）

速度控制器调节的最大速度反馈。

高于速度反馈限幅比例增益由 25.02 Speed proportional gain 1 定义，积分时间由 25.03 Speed
integration time 1 定义。速度反馈是 24.02 Used speed feedback。
参见 25.18 … 30000.00 0.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数

25.21 Kp adaption coefficient at min speed（最小速度时的 Kp 调节系数）

最小速度反馈时的比例增益（KP）系数。

确定 25.18 Speed adaption min limit定义的速度反馈下的比例增益系数。

0.000 … 10.000 1.000 - 1000 = 1 否 是 参数

25.22 Ti adaption coefficient at min speed（最小速度时的 Ti 调节系数）

最小速度反馈时的积分时间（TI）系数。

确定 25.18 Speed adaption min limit 定义的速度反馈下的积分时间系数。

0.000 … 10.000 1.000 - 1000 = 1 否 是 参数

Torque adaptive proportional gain（转矩适应性比例增益）：

可按照转矩给定值调节速度控制器的比例增益。参见 25.02 Speed proportional gain 1 和 25.01 Torque
reference speed control。它可以用于消除小负载和反冲引起的干扰。

这是由比例增益乘以一定转矩范围内的系数完成。

在转矩给定值为 0%时，以比例增益乘以 25.27 Kp adaption coefficient at min torque。
在转矩给定值在 0%和 25.25 Torque adaption max limit 之间时，线性计算比例增益的系数。

在转矩给定值等于或高于 25.25 Torque adaption max limit 时，不进行调节。因此，系数为 1。
可使用 25.26 Torque adaption filter time对转矩给定值进行滤波。

负载调节对正负转矩都有效。

25.25 Torque adaption max limit（转矩调节最大限幅）

速度控制器调节的最大转矩给定值。

以 99.02 M1 nominal torque 的百分比表示的转矩给定值限幅，高于它的比例增益由 25.02 Speed
proportional gain 1定义。转矩给定值为 25.01 Torque reference speed control。
0.00 … 325.00 0.00 % 参见 46.04 否 是 参数
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25.26 Torque adaption filter time（转矩调节滤波时间）

速度控制器调节的滤波时间常数。

用于软化比例增益的变化率的滤波时间常数。

0 … 32500 100 ms 1 = 1 ms 否 是 参数

25.27 Kp adaption coefficient at min torque（最小转矩时的 Kp 调节系数）

0%的转矩给定值时的比例增益（KP）系数。

确定 0%转矩给定值时的比例增益系数。

0.000 … 10.000 1.000 - 1000 = 1 否 是 参数

25.30 Integration time initial enable（使能积分时间初始值）

把积分时间(TI)强制设置为 25.31 Integration time initial reference。
选择强制设置积分时间的信号源。

0 = Automatic（自动）。

1 = Initial reference（初始给定值）。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Automatic（自动）; 0，只要设置了 Ready reference 参见 06.15.b02 Main Status Word，或者在

19.01 Present operation mode 从 Torque变为 Speed 时，就会把积分时间设置为 25.31 Integration time
initial reference。正常运行。

1：Initial reference（初始给定值）; 1，把积分时间(TI)强制设置为 25.31 Integration time initial
reference。
3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 Automatic - 1 = 1 否 是 参数

25.31 Integration time initial reference（积分时间初始给定值）

积分时间（TI）的初始给定值

采用 99.02 M1 nominal torque 的百分比显示速度控制器积分时间的初始值。设置积分时间的条件：

- 在设置 Ready reference后立即设置。参见 06.15.b02 Main Status Word（主状态字）。

- 如果 19.01 Present operation mode 从 Torque 变为 Speed。
-325.00 … 325.00 0.00 % 参见 46.04 否 是 参数

25.53 Torque proportional reference（转矩比例给定值）

速度控制器的比例增益（KP）部分。

按 99.02 M1 nominal torque 的百分比显示速度控制器的比例增益（KP）部分。

-325.00 … 325.00 - % 参见 46.04 是 否 信号

25.54 Torque integral reference（转矩积分给定值）
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速度控制器的积分时间（TI）部分。

按 99.02 M1 nominal torque 的百分比显示速度控制器的积分时间（TI）部分。

-325.00 … 325.00 - % 参见 46.04 是 否 信号

25.55 Torque derivative reference（转矩微分给定值）

速度控制器的微分时间（TD）部分。

按 99.02 M1 nominal torque 的百分比显示速度控制器的微分时间（TI）部分。

-325.00 … 325.00 - % 参见 46.04 是 否 信号
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25.56 Torque acceleration compensation（转矩加速补偿）

加速补偿功能的输出。

以 99.02 M1 nominal torque 的百分比显示加速补偿功能的输出。

-325.00 … 325.00 - % 参见 46.04 是 否 信号

25.57 Torque reference unbalanced（不平衡转矩给定值）

未限幅速度控制器输出转矩。

以 99.02 M1 nominal torque 的百分比显示加速补偿后的未限幅速度控制器输出转矩。

-325.00 … 325.00 - % 参见 46.04 是 否 信号

26 Torque reference chain（转矩给定值链）
转矩给定值链的设置。

索引 名称

文字
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16 位现场总

线标定值

易失 运行中修

改
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26.01 Torque reference to limitation（限幅前的转矩给定值）

在齿轮齿隙补偿后的转矩给定值。

以 99.02 M1 nominal torque after limitation的百分比显示齿轮齿隙补偿后和限幅前的转矩给定值。

-325.00 … 325.00 - % 参见 46.04 是 否 信号

26.02 Torque reference used（使用的转矩给定值）

转矩修正后的转矩给定值。

以 99.02 M1 nominal torque 的百分比显示转矩修正后和电流控制前的最终转矩给定值。

-325.00 … 325.00 - % 参见 46.04 是 否 信号

26.05 Motor torque unfiltered from 97.32（来自 97.32 的未滤波电机转矩）

未滤波的电机转矩。

以 99.02 M1 nominal torque 的百分比显示未滤波电机转矩。

-325.00 … 325.00 - % 参见 46.04 是 否 信号

26.07 External torque reference 1（外部转矩给定值 1）
第一个外部转矩给定值。

以 99.02 M1 nominal torque 的百分比显示外部转矩给定值 1。
-325.00 … 325.00 0.00 % 参见 46.04 否 是 参数

26.08 External torque reference 2（外部转矩给定值 2）
第二个外部转矩给定值。

99.02 M1 nominal torque的百分比形式的外部转矩给定值 2。
-325.00 … 325.00 0.00 % 参见 46.04 否 是 参数
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26.11 Torque reference 1 source（转矩给定值 1的信号源）

选择转矩给定值信号源 1。
可定义两个信号源。参见 26.11 Torque reference 1 source 和 26.12 Torque reference 2 source。26.14
Torque reference 1/2 selection 在两个信号源或数学功能之间切换。数学功能取决于 26.13 Torque
reference function。

Other（其它）; 信号源选择。

0：Zero（零）; 0，未使用。

1：External torque reference 1（外部转矩给定值 1）; 26.07 External torque reference 1。
2：External torque reference 2（外部转矩给定值 2）; 26.08 External torque reference 2。
4：AI1 scaled（标定后的模拟输入 1）; 12.12 AI1 scaled value。
5：AI2 scaled（标定后的模拟输入 2）; 12.22 AI2 scaled value。
6：AI3 scaled（标定后的模拟输入 3）; 12.32 AI3 scaled value。
7：FBA A reference 1（现场总线适配器 A的给定值 1）; 03.05 FBA A reference 1.
8：FBA A reference 2（现场总线适配器 A的给定值 2）; 03.06 FBA A reference 1.
11：EFB reference 1（嵌入式现场总线的给定值 1）; 03.09 EFB reference 2。
12：EFB reference 2（嵌入式现场总线的给定值 2）; 03.10 EFB reference 2。
17：Motor potentiometer reference（电机电位器给定值）; 22.80 Motor potentiometer reference。
18：Process PID output actual（过程 PID 输出实际值）; 40.01 Process PID output actual。
0 … 18 零 - 1 = 1 否 是 参数

26.12 Torque reference 2 source（转矩给定值 2的信号源）

选择转矩给定值信号源 2。
关于选择和图表，参见 26.11 Torque reference 1 source。
0 … 18 零 - 1 = 1 否 是 参数

26.13 Torque reference function（转矩给定值功能）

转矩给定值功能。

在转矩给定值 1 和转矩给定值 2 之间选择一个数学功能。参见 26.11 Torque reference 1 source。
0：Ref 1（给定值 1）; 使用 26.11 Torque reference 1 source选择的转矩给定值 1。
1：Add (ref 1 + ref 2)（加（给定值 1+给定值 2））; 使用两个转矩给定值的和。
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2：Sub (ref 1 - ref 2)（减（给定值 1-给定值 2））; 使用转矩给定值 1 减去转矩给定值 2 的结果。

3：Mul (ref 1 • ref 2)（乘（给定值 1 * 给定值 2））; 使用两个转矩给定值的乘积。

4：Min （ref 1, ref 2）（最小值（给定值 1，给定值 2））; 使用两个转矩给定值的较小者。

5：Max （ref 1, ref 2）（最大值（给定值 1，给定值 2））; 使用两个转矩给定值的较大者。

0 … 5 Ref 1 - 1 = 1 否 是 参数
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26.14 Torque reference 1/2 selection（转矩给定值 1/2 选择）

在转矩给定值 1 和转矩给定值 2 之间选择。

配置在转矩给定值 1和转矩给定值 2之间选择。参见 26.11 Torque reference 1。
0 = Torque reference 1（转矩给定值 1）。
1 = Torque reference 2（转矩给定值 2）。
Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Torque reference 1（转矩给定值 1）; 0，正常运行。

1：Torque reference 2（转矩给定值 2）; 1。
3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 转矩给定值 1 - 1 = 1 否 是 参数

26.15 Load share（负荷分配）

转矩给定值标定系数。

定义 26.72 Torque reference 3 和 26.73 Torque reference 4 之间的标定系数。这样可以允许变流器在同

一机械设备上的两个电机之间共享负载，使每一个变流器都共享正确负载，并且仍使用同一主转

矩给定值。

-8.000 … 8.000 1.000 - 1000 = 1 否 是 参数

26.16 Torque additive 1 source（附加转矩 1的信号源）

第一个附加转矩的给定值。

定义负荷分配后与转矩给定值相加的转矩给定值。参见 26.11 Torque reference 1 source。
注：因安全原因，在急停中不采用附加转矩给定值。

0 … 18 零 - 1 = 1 否 是 参数

26.17 Torque reference filter time（转矩给定值滤波时间）

转矩给定值的滤波时间常数。

转矩给定值的低通滤波时间常数。

0 … 32500 0 ms 1 = 1 ms 否 是 参数

26.18 Torque ramp up time（转矩斜坡上升时间）

转矩给定值斜坡上升时间。

转矩给定值从零上升到 99.02 M1 nominal torque 的时间。

0.0 … 3250.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

26.19 Torque ramp down time（转矩斜坡下降时间）

转矩给定值斜坡下降时间。

转矩从 99.02 M1 nominal torque下降到零的转矩给定值。

0.0 … 3250.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数
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26.24 Torque additive 2 enable（使能附加转矩 2）
使能第二个附加转矩（负载补偿）。

用于使能第二个附加转矩的信号源。

0 = Disable torque additive 2（禁止附加转矩 2）。
1 = Disable torque additive 2（使能附加转矩 2）。
Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Disable torque additive 2（禁止附加转矩 2）; 0，正常运行。

1：Enable torque additive 2（使能附加转矩 2）; 1。
3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 禁止附加转矩 2 - 1 = 1 否 是 参数

26.25 Torque additive 2 source（附加转矩 2的信号源）

第二个附加转矩给定值（负载补偿）。

定义与 26.75 Torque reference 5 相加的转矩给定值。参见 26.11 Torque reference 1 source。
注：因安全原因，在急停中不采用附加转矩给定值。

警告！

如果附加转矩 2 超过 30.13 Speed control min torque 和 30.14 Speed control max torque 设置的限幅，

不可能执行斜坡停止。在需要斜坡停车时，确保减少修正或者移除附加转矩 2。参见 26.24 Torque
additive 2 enable。
0 … 18 零 - 1 = 1 否 是 参数

26.30 Torque step enable（使能转矩阶跃）

使能转矩阶跃。

使能/禁止转矩阶跃。

0：Disable（禁止）; 禁止转矩阶跃。

1：Enable（使能）; 使能转矩阶跃。

0 … 1 Disable - 1 = 1 否 是 参数

26.31 Torque step（转矩阶跃）

转矩阶跃值。

给 26.76 Torque reference 6 加上一个以 99.02 M1 nominal torque 的百分比显示附加转矩阶跃。

注：因安全原因，在急停中不采用转矩阶跃。

警告！

如果转矩阶跃超过 30.13 Speed control min torque 和 30.14 Speed control max torque设置的限幅，不

可能执行斜坡停止。在需要斜坡停车时，确保减少或者移除转矩阶跃。参见 26.30 Torque step
enable。
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-325.00 … 325.00 0.00 % 参见 46.04 否 是 参数
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Gear backlash compensation（齿轮齿隙补偿）：

齿轮齿隙补偿用于减少齿轮冲击。因此，可在不损坏齿轮箱的情况下改变转矩给定值方向。

在转矩给定值正在改变其方向时，在 26.37 Gear torque time定义的时间内，转矩限幅减少到 26.36
Gear start torque。在该时间结束后，转矩限幅按照 26.38 Gear torque ramp 定义的斜坡时间上升到正

常值。

26.36 Gear start torque（齿轮启动转矩）

齿轮齿隙补偿的转矩限幅。

以 99.02 M1 nominal torque 的百分比定义转矩给定值方向改变后减少的转矩限幅。

0.00 … 325.00 325.00 % 参见 46.04 否 是 参数

26.37 Gear torque time（齿轮转矩时间）

齿轮齿隙补偿的转矩限幅时间。

在转矩给定值正在改变其方向时，在 26.37 Gear torque time定义的时间内，转矩限幅减少。

0 … 32500 100 ms 1 = 1 ms 否 是 参数

26.38 Gear torque ramp（齿轮转矩斜坡）

齿轮齿隙补偿的转矩给定值斜坡上升时间。

转矩给定值从零上升到 99.02 M1 nominal torque 的时间。

0 … 32500 100 ms 1 = 1 ms 否 是 参数

26.43 Torque correction enable（使能转矩修正）

使能转矩修正。

使能转矩修正的信号源。

0 = Disable torque correction（禁止转矩修正）。

1 = Enable torque correction（使能转矩修正）。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Disable torque correction（禁止转矩修正）; 0，正常运行。

1：Enable torque correction（使能转矩修正）; 1。
3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
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4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 禁止转矩修正 - 1 = 1 否 是 参数

26.44 Torque correction source（转矩修正的信号源）

转矩修正。

定义限幅后，加到转矩给定值的转矩修正。参见 26.11 Torque reference 1 source。
注：因安全原因，在急停中不采用附加转矩给定值。

警告！

如果转矩修正超过 30.03 Minimum torque all limits 和 30.04 Maximum torque all limits 设置的限幅，

不可能执行斜坡停止。在需要斜坡停车时，确保减少或者移除修正。参见 26.43 Torque correction
enable。
0 … 18 零 - 1 = 1 否 是 参数

26.70 Torque reference 1（转矩给定值 1）
转矩给定值信号源 1的值。

以 99.02 M1 nominal torque的百分比显示转矩给定值信号源 1之后的转矩给定值。参见 26.11 Torque
reference 1 source。
-325.00 … 325.00 - % 参见 46.04 是 否 信号

26.71 Torque reference 2（转矩给定值 2）
转矩给定值信号源 2的值。

以 99.02 M1 nominal torque的百分比显示转矩给定值信号源 2之后的转矩给定值。参见 26.12 Torque
reference 2 source。
-325.00 … 325.00 - % 参见 46.04 是 否 信号

26.72 Torque reference 3（转矩给定值 3）
信号源选择后的转矩给定值。

以 99.02 M1 nominal torque的百分比显示在数学功能和转矩给定值 1/2 选择后的转矩给定值。参见

26.13 Torque reference function和 26.14 Torque reference 1/2 selection。
-325.00 … 325.00 - % 参见 46.04 是 否 信号

26.73 Torque reference 4（转矩给定值 4）
附加 1 后的转矩给定值。

以 99.02 M1 nominal torque的百分比显示第一个附加转矩和来自控制盘的转矩给定值后的转矩给定

值。参见 26.16 Torque additive 1 source。
-325.00 … 325.00 - % 参见 46.04 是 否 信号

26.74 Torque reference ramp output（转矩给定值斜坡输出）

斜坡输出处的转矩给定值。
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以 99.02 M1 nominal torque 的百分比显示受限、滤波和斜坡后的转矩给定值。参见 30.03 Minimum
torque all limits 和 30.04 Maximum torque all limits。
-325.00 … 325.00 - % 参见 46.04 是 否 信号

26.75 Torque reference 5（转矩给定值 5）
转矩选择器后的转矩给定值。

以 99.02 M1 nominal torque after limitation的百分比显示控制模式选择后的转矩给定值。参见 19.01
Present operation mode。
-325.00 … 325.00 - % 参见 46.04 是 否 信号

26.76 Torque reference 6（转矩给定值 6）
附加 2 后的转矩给定值（负载补偿）。

以 99.02 M1 nominal torque 的百分比显示第二个附加转矩后转矩给定值。参见 26.24 Torque additive
2 enable和 26.25 Torque additive 2 source。
-325.00 … 325.00 - % 参见 46.04 是 否 信号
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26.77 Torque reference additive A（附加转矩给定值 A）

选择附加转矩 2（负载补偿）信号源后的转矩给定值。

以 99.02 M1 nominal torque 的百分比显示选择附加转矩 2 后的转矩给定值。参见 26.25 Torque
additive 2 source。
-325.00 … 325.00 - % 参见 46.04 是 否 信号

26.78 Torque reference additive B（附加转矩给定值 B）
使能附加转矩 2（负载补偿）后的转矩给定值。

以 99.02 M1 nominal torque 的百分比显示使能附加转矩 2 后的转矩给定值。参见 26.24 Torque
additive 2 enable。
-325.00 … 325.00 - % 参见 46.04 是 否 信号

26.79 Torque correction reference（转矩修正给定值）

信号源选择和使能后的转矩修正给定值。

以99.02 M1 nominal torque的百分比显示信号源选择和使能后的转矩修正给定值。参见26.43 Torque
correction enable和 26.44 Torque correction source。
-325.00 … 325.00 - % 参见 46.04 是 否 信号

27 Armature current control（电枢电流控制）
电枢电流控制链的设置。
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27.01 Current reference（电流给定值）

磁通调节后的电枢电流给定值。

以 99.11 M1 nominal current的百分比显示磁通调节后的电枢电流给定值。

-325.00 … 325.00 - % 100 = 1 % 是 否 信号

27.02 Used current reference（使用的电流给定值）

限幅后的电枢电流给定值。

以 99.11 M1 nominal current的百分比显示电流限幅后的电枢电流给定值。参见 30.34 M1 current limit
bridge 2、30.35 M1 current limit bridge 1 和 30.37 … 30.41 Current limit at speed 1 … 5。
-325.00 … 325.00 - % 100 = 1 % 是 否 信号

27.05 Motor current（电机电流）

电机电流。

以 99.11 M1 nominal current的百分比表示的实测电机电流。

-325.00 … 325.00 - % 100 = 1 % 是 否 信号

27.06 Motor peak current（电机峰值电流）

电机峰值电流。

以 99.11 M1 nominal current的百分比表示的实测电机峰值电流。

-325.00 … 325.00 - % 100 = 1 % 是 否 信号
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27.09 Current controller i-part（电流控制器 i部分）

电枢电流控制器的积分时间（TI）部分。

按 99.11 M1 nominal current的百分比显示电枢电流控制器的积分时间（TI）部分。

-325.00 … 325.00 - % 100 = 1 % 是 否 信号

27.18 Firing angle（触发角）

触发角。

以度为单位显示触发角。

0.00 … 180.00 - ° 100 = 1° 是 否 信号
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27.19 Selected bridge（选择的桥）

选择的导通桥：

0：No bridge（无工作桥）; 没有选择工作桥。

1：Bridge 1（桥 1）; 选择桥 1。
2：Bridge 2（桥 2）; 选择桥 2。
0 … 2 - - 1 = 1 是 否 信号

27.22 Current reference source（电流给定值信号源）

选择电流给定值信号源。

把电流给定值的信号源选择作为电枢变流器或磁场。

Other（其它）; 信号源选择。

0：Zero（零）; 0，强制单个触发角抑制直流电流，设置 27.01 Current reference为零。

1：27.01 Current reference; 27.01 Current reference作为电枢电流给定值。

2：27.23 Current reference external; 27.23 Current reference external作为电枢电流给定值。

3：26.02 Torque reference used; 26.02 Torque reference used 被直接用作电枢电流给定值（转矩=电
流）。

注：在弱磁时磁通调节不启用（表示磁通不依靠电枢电流给定值）。

4：AI1 scaled（标定后的模拟输入 1）; 12.12 AI1 scaled value 用作电枢电流给定值。

5：AI2 scaled（标定后的模拟输入 2）; 12.22 AI2 scaled value 用作电枢电流给定值。

6：AI3 scaled（标定后的模拟输入 3）; 12.32 AI3 scaled value 用作电枢电流给定值。

7：FBA A reference 1（现场总线适配器 A的给定值 1）; 03.05 FBA A reference 1用作电枢电流给定

值。

8：FBA A reference 2（现场总线适配器 A的给定值 2）; 03.06 FBA A reference 2用作电枢电流给定

值。

11：EFB reference 1（嵌入式现场总线的给定值 1）; 03.09 EFB reference 1 用作电枢电流给定值。

12：EFB reference 2（嵌入式现场总线的给定值 2）; 03.10 EFB reference 2 用作电枢电流给定值。

30：M1 field current reference（电机 1 励磁电流给定值）; 通过 DCS Link 由电枢变流器收到的

28.14 M1 field current reference 用作励磁电流给定值。只有在 99.06 Operation mode = Field exciter 时
可用。

31：M2 field current reference（电机 2 励磁电流给定值）; 通过 DCS Link 由电枢变流器收到的

42.45 M2 field current reference 用作励磁电流给定值。只有在 99.06 Operation mode = Field exciter 时
可用。

32：M1 field current + Current external（电机 1 励磁电流+外部电流）; 通过 DCS Link由电枢变

流器收到的 28.14 M1 field current reference 加上 27.23 Current reference external 用作励磁电流给定

值。只有在 99.06 Operation mode = Field exciter 时可用。

33：M2 field current + Current external（电机 2 励磁电流+外部电流）; 通过 DCS Link由电枢变

流器收到的 42.45 M2 field current reference 加上 27.23 Current reference external 用作励磁电流给定

值。只有在 99.06 Operation mode = Field exciter 时可用。

34：Flux reference after EMF control（EMF 控制后的磁通给定值）; 通过 DCS Link 由电枢变流器

收到的 EMF 控制后的 28.09 Flux reference after EMF control 用作励磁电流给定值。只有在 99.06
Operation mode = Field exciter 时可用。

0 … 34 电流给定值 - 1 = 1 否 是 参数

27.23 Current reference external（外部电流给定值）
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外部电枢电流给定值。

以 99.11 M1 nominal current的百分比表示的外部电枢电流给定值。

注：只有在 27.22 Current reference source = Current reference external 时，27.23 Current reference
external 才有效。

-325.00 … 325.00 0.00 % 100 = 1 % 否 是 参数

27.24 Current reference slope（电流给定值斜率）

电枢电流给定值斜率。

每 1ms 以 99.11 M1 nominal current 的百分比表示的电枢电流给定值斜率。Di/dt 限幅位于电枢电流

控制器的输入。

0.20 … 120.00 10.00 %/ms 100 = 1 %/ms 否 是 参数
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27.27 Current control mode（电流控制模式）

电枢电流控制模式。

电枢电流控制器的模式选择。

0：Standard（标准）; 来自带 EMF 计算的带 RL补偿的 PI 控制器基于 27.05 Motor current 和来自

99.01 Mains voltage 的前馈。

1：Feed forward reference（前馈给定值）; 来自带 EMF计算的带 RL补偿的 PI 控制器基于电流给

定值（参见 27.22 Current reference source），以及来自 99.01 Mains voltage 的前馈。因为使用了电流

给定值，因此更为稳定。

2：No feed forward（无前馈）; PI 控制器没有来自 EMF 计算的 RL 补偿。没有来自 99.01 Mains
voltage 的前馈。不要用于电机用途。

0 … 2 标准 - 1 = 1 否 是 参数

27.28 Current control feedback mode（电流控制反馈模式）

比例增益（KP）反馈模式。

为电枢电流控制器的比例增益选择电枢电流反馈类型。

0：Peak current（峰值电流）; 使用峰值电流测量值。

1 = Average current（平均电流）; 使用平均电流测量值。

0 … 1 Peak current - 1 = 1 否 是 参数

27.29 M1 current proportional gain（电机 1电流比例增益）

电枢电流控制器的比例增益（KP）。

例如：如果电枢电流误差达到 99.11 M1 nominal current 的 5%，控制器通过 27.29 M1 current
proportional gain = 3 生成 15%的电机额定电流。

0.00 … 325.00 0.10 - 100 = 1 否 是 参数

27.30 M1 current integration time（电机 1电流积分时间）

电枢电流控制器的积分时间（TI）。

把积分时间设置为零，将禁止电枢电流控制器的积分部分并重置积分器。

在误差值恒定时，积分时间定义了电枢电流控制器的积分部分达到与比例部分相同值的时间。

例如：如果电枢电流误差是 99.11 M1 nominal current 的 5%，控制器通过 27.29 M1 current
proportional gain = 3 生成 15%的电机额定电流。在这种情况下，以及在 27.30 M1 current integration
time = 50 ms 时，有如下情况：

- 如果电枢电流误差恒定，在 50ms 过去后，控制器生成 30%的电机额定电流。15%来自于比例

部分，15%来自于积分部分。

0 … 32500 50 ms 1 = 1 ms 否 是 参数

27.31 M1 discontinuous current limit（电机 1的断续电流限幅）

电机 1 的断续电流限幅。

以 99.11 M1 nominal current 的百分比表示的连续/断续电流临界值。可从 06.24.b12 Current controller
status word 1读取实测连续/断续电流状态。

0.00 … 325.00 100.00 % 100 = 1 % 否 是 参数

27.32 M1 armature resistance（电机 1 电枢电阻）

电机 1 电枢电阻。

以 mΩ为单位的电枢电路的电阻。用于 EMF计算/补偿：
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注：请勿修改 27.32 M1 armature resistance和 27.33 M1 armature inductance的默认值！修改它们是

修改了自动辨识的结果。

0 … 65500 0 mΩ 1 = 1 mΩ 否 是 参数
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27.33 M1 armature inductance（电机 1电枢电感）

电机 1 电枢电感。

以 mH 为单位的电枢电路的电阻。用于 EMF计算/补偿：

注：请勿修改 27.32 M1 armature resistance和 27.33 M1 armature inductance的默认值！修改它们是

修改了自动辨识的结果。

0.0 … 3250.0 0.0 mH 10 = 1 mH 否 是 参数

27.34 Mains compensation time（电源补偿时间）

电源补偿滤波时间常数。

电源补偿滤波时间常数。用于电流控制器输出处的电源电压补偿。

把电源补偿滤波时间常数设置为恒定的 32500 ms 将禁止电源电压补偿。

0 … 32500 10 ms 1 = 1 ms 否 是 参数

27.37 Block bridge source（封锁桥的信号源）

封锁桥的信号源。

用于封锁桥的二进制信号。参见 27.19 Selected bridge。该信号封锁所选择的桥。

0 = Block bridge 1（封锁桥 1）。
1 = Block bridge 2（封锁桥 2）。
Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Block bridge 1（封锁电桥 1）; 0，封锁桥 1。
1：Block bridge 2（封锁电桥 2）; 1，封锁桥 2。
3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
20：Block（封锁）; 封锁两个桥。

21：Release（释放）; 释放两个桥。正常运行。

0 … 31 释放 - 1 = 1 否 是 参数
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27.38 Reversal delay（反转延时）

桥反向（桥切换/改变电枢电流方向）中的反向延时。

反转延时定义桥反向中的延时时间。

在发出桥反向命令并检测到零电流时开始延时。参见 27.01 Current reference、29.01.b13 12-pulse
master status word 和 06.24.b13 Current controller status word 1。
在桥反向命令后，在 27.40 Zero current timeout定义的时间内需达到零电流，否则将产生故障 F557
Reversal time。参见 04.24.b08 Fault word 4。
反向延时的设置取决于断续电流限幅：

27.31 M1 discontinuous
current limit（电机 1的断续

电流限幅）

27.38 Reversal
delay（ 反 转 延

时）

变量 27.40 Zero current timeout（零电

流超时）

50 % 5 ms 15 ms 20 ms
≤ 35 % 10 ms 25 ms 35 ms
≤ 20 % 15 ms 35 ms 50 ms
≤ 10 % 20 ms 50 ms 70 ms

注：

- 29.14 12-pulse reversal timeout 必须比 27.40 Zero current timeout长。27.40 Zero current timeout必
须比 27.38 Reversal delay长。

- 27.38 Reversal delay 的 12 脉主机和 12 脉从机必须具有相同的设置，唯一的例外是：

如果在 12脉串联从机中没有电流测量，设置 12 脉串联从机中的 27.38 Reversal delay为 0 ms。
现在，12脉串联从机把12脉主机的反转命令用于自己的桥反向。参见 29.01.b12 12-pulse master
status word。

0 … 32500 5 ms 1 = 1 ms 否 是 参数

27.39 Zero current detection（零电流检测）

零电流检测方法。

选择零电流检测方法。如果由另一变流器完成零电流检测，使用二进制信号。

0 = Current not zero（电流不为零）。
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1 = Zero current detected（检测零电流）。

注：

- 如果在 thyristor voltage≤ 10 V 或≤99.01 Mains voltage 的 10%时检测到零电流。

- 在主接触器断开并且与电源的同步中断时，27.39 Zero current detection = DIx并设置零电流检测

标志。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Current（电流）; 基于变流器的零电流检测电阻器。正常运行。

1：Voltage（电压）; 基于变流器自己的晶闸管电压。在使用电流隔离时无效。

2：Current and voltage（电压和电压）; 基于断续电流和晶闸管电压。在使用电流隔离时无效。

3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 电流 - 1 = 1 否 是 参数

27.40 Zero current timeout（零电流超时）

桥反向（桥切换/改变电枢电流方向）中的零电流超时。

零电流超时定义桥反向的时间，此时需达到零电流。否则，将产生故障 F557 Reversal time。参见

04.24.b08 Fault word 4。
参见 27.38 Reversal delay。
注：

- 29.14 12-pulse reversal timeout 必须比 27.40 Zero current timeout长。27.40 Zero current timeout必
须比 27.38 Reversal delay长。

- 27.40 Zero current timeout 的 12 脉主机和 12 脉从机必须具有相同的设置，唯一的例外是：

如果在 12 脉串联从机中没有电流测量，设置 12 脉串联从机中的 27.40 Zero current timeout 为
32500  ms。

0 … 32500 20 ms 1 = 1 ms 否 是 参数

27.41 Reversal mode（反转模式）

桥反向（桥切换/改变电枢电流方向）的模式。

反向模式定义桥反向或磁场反向（转矩反向）中速度斜坡和速度控制器的行为。

注：在 27.38 Reversal delay ≤ 25 ms 时，27.41 Reversal mode被自动设置为 Hard。
0：Soft（软）; 速度斜坡和速度控制器在反向中被定格。形成无冲击反向（无速度阶跃）。

注意：请勿用于提升（比如，起重机）。

1：Hard（硬）; 在反向中释放速度斜坡和速度控制器。因此，变流器沿斜坡运行。

0 … 1 Hard - 1 = 1 否 是 参数

27.42 Reversal volt margin（反转电压余量）

反向电压安全余量。

以 99.10 Nominal mains voltage表示的反向电压余量是发电模式中电机电压的安全余量。把反向电
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压余量设置为零，将移除对换向故障（击穿）的保护。

反向电压余量的功能如下：

因为晶闸管被调制，为防止变流器在从电动切换到发电时击穿熔断器，电枢电压需低于对应的电

源电压。由变流器自动检查该操作。只要电压过高，反向桥就会被封锁。要降低电枢电压，可采

用两种方式：

- 通过降低电机速度。

- 通过降低励磁电流。对本选项，设置 28.41 M1 EMF/field control = EMF。
两个选项都需要时间。因此它会延迟电流/转矩反向。要快速调节电枢电压，启用弱磁功能。

可通过 06.25.b03 Current controller status word 2 对其进行监控。

在发电模式有效时：

)20.01()42.27(|)20.01()45.30(cos35.1|
:

)42.27(
)20.01()45.30(cos35.1

)20.01(cos35.1
||

max
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=

´´=

´´=

-=

genMotor

Safety

genMax

genMax

SafetygenMaxgenMotor

U
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Uand
U
Uwith

UUU
a

例如：其中，30.45 Maximum firing angle = 150，27.42 Reversal volt margin = 10 %，如下所示：

)20.01(06.1
:

)20.01(1.0|)20.01(16.1|
)20.01(1.0|)20.01(150cos35.1|

´=

´-´-=
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U
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U
U

因此，只有在 1.21 Armature voltage in V < 1.06 x 01.20 Mains voltage in V 时，才可能桥反向。

0 … 20 6 % 1 = 1 % 否 是 参数
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28.01 EMF voltage reference 1（EMF 电压给定值 1）
信号源选择后的 EMF电压给定值。

以 99.12 M1 nominal voltage的百分比显示在 EMF给定值信号源后的 EMF电压给定值。参见 28.18
EMF reference source。
-325.00 … 325.00 - % 100 = 1 % 是 否 信号

28.02 EMF voltage reference 2（EMF 电压给定值 2）
信号源选择后的 EMF电压给定值。

以 99.12 M1 nominal voltage 的百分比显示电压修正和斜坡（斜率）后的 EMF 电压给定值。这是

EMF控制器的输入。参见 28.20 EMF voltage correction和 28.21 EMF voltage reference slope。
-325.00 … 325.00 - % 100 = 1 % 是 否 信号

28.05 Armature voltage（电枢电压）

电枢电压。

以 99.12 M1 nominal voltage 的百分比表示的测量电枢电压。

本值同样受 95.34 DC voltage measurement adjust（直流电压测量调节）和 95.35 DC voltage
measurement offset（直流电压测量偏移）的影响。

-325.00 … 325.00 - % 100 = 1 % 是 否 信号

28.06 EMF voltage（EMF 电压）

EMF电压。

以 99.12 M1 nominal voltage 的百分比显示 EMF 计算后的 EMF 电压。滤波时间常数由 28.23 EMF
voltage filter time定义。这是 EMF控制器的输入。

-325.00 … 325.00 - % 100 = 1 % 是 否 信号

28.09 Flux reference after EMF control（EMF控制后的磁通给定值）

EMF控制后的磁通给定值。

按额定磁通的百分比显示磁通给定值的 EMF部分。使用 100%的励磁电流生成额定磁通。

注：如果 28.41 M1 EMF/field control = Fix，28.09 Flux reference after EMF control 设为零。

-325.00 … 325.00 - % 100 = 1 % 是 否 信号

28.10 Flux reference field weakening（弱磁的磁通给定值）

弱磁的磁通给定值。

按额定磁通的百分比显示磁通给定值的弱磁部分。使用 100%的励磁电流生成额定磁通。

注：如果 28.41 M1 EMF/field control = Fix，28.10 Flux reference field weakening设为 100%。

-325.00 … 325.00 - % 100 = 1 % 是 否 信号

28.11 Flux reference sum（磁通给定值总和）

磁通给定值总和。

按额定磁通的百分比显示磁通给定值的总和。使用 100 %的励磁电流生成额定磁通。28.11 Flux
reference sum = 28.09 Flux reference after EMF control + 28.10 Flux reference field weakening。
-325.00 … 325.00 - % 100 = 1 % 是 否 信号

28.14 M1 field current reference（电机 1励磁电流给定值）

电机 1 的励磁电流给定值。
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以 99.13 M1 nominal field current 的百分比显示电机 1的励磁电流给定值。

-325.00 … 325.00 - % 100 = 1 % 是 否 信号

28.15 M1 field current（电机 1的励磁电流）

电机 1 的励磁电流。

以 99.13 M1 nominal field current 的百分比显示电机 1的实测励磁电流。

-325.00 … 325.00 - % 100 = 1 % 是 否 信号
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28.17 M1 EMF/field control mode（电机 1的 EMF/磁场控制模式）

电机 1 的 EMF/磁场控制模式。

电机 1 的 EMF/磁场控制模式选择。

注：在 90.41 M1 feedback selection = EMF时，无法进入弱磁范围。

0：Fix（固定）; 恒定磁场（无弱磁）、EMF控制器封锁、磁场反向封锁、optitorque封锁。

1：EMF; 弱磁启用、EMF控制器释放、磁场反向封锁、optitorque封锁。

2：Fix/reversal（固定/反向）恒定磁场（无弱磁）、EMF 控制器封锁、磁场反向启用、optitorque
封锁。

3：EMF/reversal(EMF/反转）弱磁启用、EMF控制器释放、磁场反向启用、optitorque封锁。

4：Fix/optitorque（固定/optitorque）; 恒定磁场（无弱磁）、EMF 控制器封锁、磁场反向封锁、

optitorque启用。

5：EMF/optitorque（EMF/optitorque）; 弱磁启用、EMF 控制器释放、磁场反向封锁、optitorque
启用。

6：Fix/reversal/optitorque（固定/反向/ptitorque）; 恒定磁场（无弱磁）、EMF 控制器封锁、磁场

反向启用、optitorque启用。

7：EMF/reversal/optitorque（EMF/reversal/optitorque）; 弱磁启用、EMF控制器释放、磁场反向

启用、optitorque启用。

0 … 7 固定 - 1 = 1 否 是 参数

28.18 EMF reference source（EMF 给定值的信号源）

选择 EMF电压给定值的信号源。

选择 EMF电压给定值的信号源。

Other（其它）; 信号源选择。

0：Zero（零）; 0，未使用。

1：Internal（内部）; 内部计算的 EMF电压给定值。

2：EMF voltage external reference（EMF 电压外部给定值）; 28.19 EMF voltage external reference。
4：AI1 scaled（标定后的模拟输入 1）; 12.12 AI1 scaled value。
5：AI2 scaled（标定后的模拟输入 2）; 12.22 AI2 scaled value。
6：AI3 scaled（标定后的模拟输入 3）; 12.32 AI3 scaled value。
7：FBA A reference 1（现场总线适配器 A的给定值 1）; 03.05 FBA A reference 1.
8：FBA A reference 2（现场总线适配器 A的给定值 2）; 03.06 FBA A reference 1.
11：EFB reference 1（嵌入式现场总线的给定值 1）; 03.09 EFB reference 2。
12：EFB reference 2（嵌入式现场总线的给定值 2）; 03.10 EFB reference 2。
0 … 12 内部 - 1 = 1 否 是 参数

28.19 EMF voltage external reference（EMF 电压外部给定值）

外部 EMF电压给定值的输入。

以 99.12 M1 nominal voltage 的百分比表示的变流器外部 EMF 电压给定值的输入。可连接到 28.18
EMF reference source。
-325.00 … 325.00 0.00 % 100 = 1 % 否 是 参数

28.20 EMF voltage correction source（EMF 电压修正的信号源）

选择 EMF电压修正的信号源。

Other（其它）; 信号源选择。
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0：Zero（零）; 0，未使用。

1：EMF voltage correction（EMF 电压修正） 28.21 EMF voltage correction。
4：AI1 scaled（标定后的模拟输入 1）; 12.12 AI1 scaled value。
5：AI2 scaled（标定后的模拟输入 2）; 12.22 AI2 scaled value。
6：AI3 scaled（标定后的模拟输入 3）; 12.32 AI3 scaled value。
7：FBA A reference 1（现场总线适配器 A的给定值 1）; 03.05 FBA A reference 1.
8：FBA A reference 2（现场总线适配器 A的给定值 2）; 03.06 FBA A reference 1.
11：EFB reference 1（嵌入式现场总线的给定值 1）; 03.09 EFB reference 2。
12：EFB reference 2（嵌入式现场总线的给定值 2）; 03.10 EFB reference 2。
0 … 12 零 - 1 = 1 否 是 参数

28.21 EMF voltage correction（EMF 电压修正）

EMF电压修正的输入。

以 99.12 M1 nominal voltage 的百分比表示变流器的 EMF 电压修正的输入。可连接 28.20 EMF
voltage correction source。
-325.00 … 325.00 0.00 % 100 = 1 % 否 是 参数

28.22 EMF voltage reference slope（EMF 电压给定值斜率）

EMF电压给定值斜率。

每 1 ms 99.12 M1 nominal voltage的百分比表示的 EMF电压给定值斜率。Di/dt 限幅位于 EMF控制

器的输入处。

0.01 … 100.00 30.00 %/ms 100 = 1 %/ms 否 是 参数

28.23 EMF voltage filter time（EMF 电压滤波时间）

EMF电压滤波时间常数。

28.06 EMF voltage的 EMF电压滤波时间常数。

0 … 32500 10 ms 1 = 1 ms 否 是 参数

28.24 EMF proportional gain（EMF 比例增益）

EMF控制器的比例增益（KP）。
例如：如果 EMF误差达到 99.12 M1 nominal voltage 的 5%，控制器通过 28.24 EMF proportional gain
= 3 生成 15%的电机额定 EMF。
0.00 … 325.00 0.50 100 = 1 否 是 参数

28.25 EMF integration time（EMF 积分时间）

EMF控制器的积分时间 1（TI）。

如果把积分时间设置为零，禁止 EMF控制器的积分部分并重置积分器。

在误差值恒定时，积分时间定义了 EMF控制器的积分部分达到与比例部分相同的值的时间。

例如：如果 EMF误差达到 99.12 M1 nominal voltage 的 5%，控制器通过 28.24 EMF proportional gain
= 3 生成 15%的电机额定 EMF。在这种情况下，以及在 28.25 EMF integration time = 50 ms 时，有

如下情况：

- 如果 EMF 误差恒定，在 50ms 过去后，控制器生成 30%的电机额定 EMF。15%来自于比例部

分，15%来自于积分部分。

0 … 32500 50 ms 1 = 1 ms 否 是 参数
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28.28 Dynamic field weakening（动态弱磁）

动态弱磁。

如果电机速度快速超过基本速度（弱磁点），可能发生电枢电压过压。为解决该问题，可通过动态

弱磁降低弱磁点。28.28 Dynamic field weakening被设置为 99.14 M1 nominal (base) speed的百分比。

注：在恒速或慢速变化情况下，由 EMF控制器补偿降低的弱磁点。30.50 Maximum EMF limit 需设

置得足够的高，以使能 EMF控制器进行补偿。

80.00 … 100.00 100.00 % 100 = 1 % 否 是 参数

28.29 Flux correction source（磁通修正的信号源）

选择磁通修正的信号源。

Other（其它）; 源选择。

0：Zero（零）; 0，未使用。

1：Flux correction（磁通修正）; 28.29 Flux correction。
4：AI1 scaled（标定后的模拟输入 1）; 12.12 AI1 scaled value。
5：AI2 scaled（标定后的模拟输入 2）; 12.22 AI2 scaled value。
6：AI3 scaled（标定后的模拟输入 3）; 12.32 AI3 scaled value。
7：FBA A reference 1（现场总线适配器 A的给定值 1）; 03.05 FBA A reference 1.
8：FBA A reference 2（现场总线适配器 A的给定值 2）; 03.06 FBA A reference 1.
11：EFB reference 1（嵌入式现场总线的给定值 1）; 03.09 EFB reference 2。
12：EFB reference 2（嵌入式现场总线的给定值 2）; 03.10 EFB reference 2。
0 … 12 零 - 1 = 1 否 是 参数

28.30 Flux correction（磁通修正）

磁通修正的输入。

以额定磁通的百分比表示的变流器的磁通修正的输入。使用 100 %的励磁电流生成额定磁通。可

通过 28.28 Flux correction source连接。

-100.00 … 100.00 0.00 % 100 = 1 % 否 是 参数
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28.31 Field current at 40 % flux（40%磁通下的励磁电流）

40%磁通下的励磁电流。

以 99.13 M1 nominal field current 的百分比表示的，生成 40%的额定磁通所需的励磁电流。它用于

磁通和励磁电流之间的非线性补偿。

0.00 … 100.00 40.00 % 100 = 1 % 否 是 参数

28.32 Field current at 70 % flux（70%磁通下的励磁电流）

70 %磁通下的励磁电流。

以 99.13 M1 nominal field current的百分比表示的，生成 70 %的额定磁通所需的励磁电流。它用于

磁通和励磁电流之间的非线性补偿。

0.00 … 100.00 70.00 % 100 = 1 % 否 是 参数

28.33 Field current at 90 % flux（90%磁通下的励磁电流）

90 %磁通下的励磁电流。

以 99.13 M1 nominal field current的百分比表示的，生成 90 %的额定磁通所需的励磁电流。它用于

磁通和励磁电流之间的非线性补偿。

0.00 … 100.00 90.00 % 100 = 1 % 否 是 参数

28.36 M1 field heating source（电机 1磁场加热的信号源）

电机 1 磁场加热的信号源。

选择电机 1 磁场加热开/关命令的信号源。

0 = Disable field heating（禁止磁场加热）。

1 = Enable with On（通过 On使能）。

注：

- 如果存在以下情况，磁场加热被禁止：

- 安全转矩关断功能（STO）启用。

- 合闸禁止启用。

- 故障处于活动状态。

- Off2（急停/电流快速关闭）启用。

- Off3（急停）启用。

- 在变流器处于 Ready reference（Run命令）状态时。

- 通过 28.37 M1 field heating reference设置电机 1 现场加热给定值。在给定值设置为零时，可禁
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止电机 1 磁场加热。通过 99.13 M1 nominal field current 设置电机 1 磁场额定电流。

- 如果没有通过单独的磁场接触器连接电机 1 磁场，对电机 1 磁场加热采用以下设置：

- 20.33 Mains contactor control mode = On。
- 28.36 M1 field heating source = Enable with On。

- 在使用两台电机共享变流器时，并且电机 1 需要考虑基经济型时，设置 28.36 M1 field heating
source = Disable field heating。
在 28.36 M1 field heating source = Enable with On时，为电机 1 保持 100%的励磁电流，同时关

闭制动程序。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Disable field heating（禁止磁场加热）; 0，电机 1的磁场加热关闭。正常运行。

1：Enable with On（通过 On 使能）; 1，通过 Off1 control = 1 和 Run = 0 使能电机 1 的磁场加热。

2.Enable field heating（使能磁场加热）; 只要 Off1 control = 0，就使能电机 1 的磁场加热。

3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。通过 DI1 = 1 和 Run = 0 使能电机 1 的磁场加热。

4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。通过 DI2 = 1 和 Run = 0 使能电机 1 的磁场加热。

5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。通过 DI3 = 1 和 Run = 0 使能电机 1 的磁场加热。

6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。通过 DI4 = 1 和 Run = 0 使能电机 1 的磁场加热。

7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。通过 DI5 = 1 和 Run = 0 使能电机 1 的磁场加热。

8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。通过 DI6 = 1 和 Run = 0 使能电机 1 的磁场加热。

11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。通过 DIO1 = 1 和 Run = 0 使能电机 1 的磁场加热。

12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。通过 DO2 = 1 和 Run = 0 使能电机 1 的磁场加热。

19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。通过 DIL = 1 和 Run = 0 使能电机 1的磁场加热。

0 … 19 使能磁场加热 - 1 = 1 否 是 参数

28.37 M1 field heating reference（电机 1磁场加热的给定值）

电机 1 的磁场加热电流给定值。

以 99.13 M1 nominal field current 的百分比表示，用于磁场加热和经济型磁场的励磁电流给定值。

磁场加热：

- 根据 28.36 M1 field heating source 使能磁场加热。

- 在 28.37 M1 field heating reference = 0 时，禁止磁场加热。

经济型磁场：

- 只有在带两台独立磁场的两台电机连接到变流器时，经济型磁场才可用。

- 在 28.37 M1 field heating reference < 100 %时，使能电机 1 的经济型磁场。

- 如果满足以下条件，使能电机 1 的经济型磁场：

- 发出 On命令的时间超过 10 秒。

- 通过 42.01 Motor 1/2 selection 选择电机 2。
- 电机 2 被启用。参见 06.18.b05 Drive status word 3。
- 28.38 M1 field current reference source = 42.53 M2 field current reference source = Internal。

0.00 … 100.00 0.00 % 100 = 1 % 否 是 参数

28.38 M1 field current reference source（电机 1励磁电流给定值的信号源）

电机 1 的励磁电流给定值的信号源。

0：Internal（内部）；电机 1 的励磁电流给定值取决于磁场加热或共享变流器。参见 28.36 Field
heating source和 42.01 Motor 1/2 selection。
1：Motor 2 reference（电机 2的给定值）; 采用电机 2 的励磁电流给定值。
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2：Motor 1 external（电机 1的外部给定值）; 28.39 M1 field current external reference。
0 … 2 内部 - 1 = 1 否 是 参数

28.39 M1 field current external reference（电机 1的励磁电流的外部给定值）

电机 1 的励磁电流的外部给定值。

以 99.13 M1 nominal field current 的百分比表示变流器外部励磁电流给定值的输入。可通过 28.38
M1 field current reference source连接。

-100.00 … 100.00 0.00 % 100 = 1 % 否 是 参数
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28.40 Field current reference trimming（励磁电流给定值微调）

励磁电流给定值微调。

可通过 28.40 Field current reference trimming 修正电机 1 和电机 2 的励磁电流。28.40 Field current
reference trimming分别为 99.13 M1 nominal field current或 42.10 M2 nominal field current 的百分比。

参见 28.38 M1 field current reference source 中的图纸。

-100.00 … 100.00 0.00 % 100 = 1 % 否 是 参数

28.44 M1 field control voltage limit（电机 1 的磁场控制电压限幅）

电机 1 的磁场电压限幅。

按最大可能磁场输出电压的百分比表示的电机 1 磁场的正向限幅。

例如：通过 400 VAC的三相电源电压，励磁电流控制器可生成 521 VDC的最大平均输出电压。如果

额定磁场电源电压为 200 VDC，可限幅磁场的输出电压。

比如，要获得 240VDC的最大平均输出电压，把限幅设置为 46 %。这是通过限幅励磁电流控制器的

触发角实现的。

注：可反向励磁电流的 4-Q 磁场将使用正和负电压限幅的设置。

0.00 … 100.00 100.00 % 100 = 1 % 否 是 参数

28.45 M1 field current proportional gain（电机 1励磁电流比例增益）

励磁电流控制器的比例增益（KP）。

例如：如果现场电流误差达到 99.13 M1 nominal field current 的 5%，控制器通过 28.45 M1 field
current proportional gain = 3 生成 15%的电机额定磁场电压（参见电机铭牌）。

0.00 … 325.00 0.20 - 100 = 1 否 是 参数

28.46 M1 field current integration time（电机 1励磁电流积分时间）

励磁电流控制器的积分时间（TI）。

把积分时间设置为零，将禁止励磁电流控制器的积分部分并重置积分器。

在误差值恒定时，积分时间定义了励磁电流控制器积分部分达到与比例部分相同值的时间。

例如：如果现场电流误差达到 99.13 M1 nominal field current 的 5%，控制器通过 28.45 M1 field
current proportional gain = 3 生成 15%的电机额定磁场电压（参见电机铭牌）。在这种情况下，以及

在 28.46 M1 field current integration time = 200 ms 时，有如下情况：

- 如果励磁电流误差恒定，在 200ms 过去后，控制器生成 30%的电机额定磁场电压。15%来自于

比例部分，15%来自于积分部分。

0 … 32500 200 ms 1 = 1 ms 否 是 参数

28.54 Field current force direction（励磁电流强制方向）

强制励磁电流方向。

为励磁电流方向选择信号源。

0 = 正向。

1 = 反向。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Forward（正）; 把励磁电流方向强制设置为正向。正常运行。

1：Reverse（反）; 把励磁电流方向强制设置为反向。

2：None（无）；未启用。禁止励磁电流强制方向。

3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
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5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
20：External reverse（外部反向）; 如果使用励磁电流回路中的外部接触器来修改磁场方向，需在

Forward 和 External reverse 之间切换 28.54 Field current force direction。外部反向适用于电枢电压和

速度监控。需通过自定义编程、应用程序或上位控制完成外部接触器联锁和 28.54 Field current
force direction的控制。

0 … 20 无 - 1 = 1 否 是 参数

28.55 Field reversal torque reference hysteresis（磁场反向转矩给定值滞后）

磁场反向的转矩给定值滞后。

为防止磁场反向在 26.02 Torque reference used值小的时候持续切换，可使用99.02 M1 nominal torque
的百分比形式的滞后。滞后对称，由 28.55 Field reversal torque reference hysteresis 设置。

磁场反向本身由 26.02 Torque reference used的符号控制。

注：滞后只对 28.43 M1 EMF/field control mode = Fix/reversal 或 EMF/reversal 有效。

0.00 … 325.00 2.00 % 参见 46.04 否 是 参数

28.56 Field reversal field current hysteresis（磁场反向励磁电流滞后）

磁场反向的励磁电流滞后。

28.15 M1 field current 的符号用于生成磁场反向的应答信号。为避免信号噪声问题，需要以 99.13
M1 nominal field current 的百分比短时间滞后。

注：滞后只对 28.43 M1 EMF/field control mode = Fix/reversal、EMF/reversal、Fix/reversal/optitorque
或 EMF/reversal/optitorque有效。

0.00 … 100.00 2.00 % 100 = 1 % 否 是 参数

28.57 Field reversal flux monitoring delay（磁场反向磁通监控延时）

磁场反向的磁通监控延时。

在磁场反向中，28.15 M1 field current 的符号和内部电机磁通相互不一致的最大允许时间。在此过
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程中，7301 Motor speed feedback和 73A1 Load speed feedback被禁止。参见 4.22.b05 Fault word 2。
注：延时只对 28.43 M1 EMF/field control mode = Fix/reversal、EMF/reversal、Fix/reversal/optitorque
或 EMF/reversal/optitorque有效。

0 … 32500 0 ms 1 = 1 ms 否 是 参数
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28.58 Optitorque field current reference gain（Optitorque 励磁电流给定值增益）

Optitorque的励磁电流给定值增益。

Optitorque 根据转矩给定值计算励磁电流给定值。参见 26.02 Torque reference used。如果转矩给定

值低，励磁电流下降为较小的值。因此，在转矩给定值低时，电磁场反向更快。通过 28.43 M1
EMF/field control mode 启用 Optitorque。
26.02 Torque reference used和 28.14 M1 field current reference 之间的关系是线性，无偏移的。斜率

通过 28.58 Optitorque field current reference gain 定义。

例如：在 28.58 Optitorque field current reference gain = 20 %时，在 26.02 Torque reference used = 20 %
时生成 100%的励磁电流。

注 ： 增 益 只 对 28.43 M1 EMF/field control mode = Fix/optitorque、EMF/optitorque、
Fix/reversal/optitorque或 EMF/reversal/optitorque有效。

.00 … 100.00 50.00 % 100 = 1 % 否 是 参数

28.61 Set: M1 field exciter current scaling（设置：电机 1磁场电流标定）

设置：电机 1 磁场标定系数。

28.61 Set: M1 field exciter current scaling被写保护，除非 95.24 Service mode = Set: Type code。
如果标定被修改，新值立即生效。

要使用 28.61 Set: M1 field exciter current scaling，以下不等式需有效：

- 99.13 M1 nominal field current ≤ 28.61 Set: M1 field exciter current scaling ≤ 所使用磁场的最大

励磁电流。

注：

- 对 28.61 Set: M1 field exciter current scaling >所使用磁场的最大励磁电流，生成 A132 Parameter
setting conflict。参见 4.32.b15 Warning word 2。

- 对 99.13 M1 nominal field current > 28.61 Set: M1 field exciter current scaling，标定自动设置。

- 在 99.13 M1 nominal field current < 28.61 Set: M1 field exciter current scaling，并且 99.07 M1 used
field exciter type = OnBoard … DCF804-0060 时，标定系数被释放。

0.00 … 60.00 0.00 A 100 = 1 A 否 是 参数

28.62 M1 field exciter freewheeling level（电机 1磁场续流等级）
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电机 1 磁场续流等级。

续流等级被显示为测量磁场电源电压每 1 ms 的百分比。如果连续两次交流电压测量值与 28.62 M1
field exciter freewheeling level 不同，续流功能被启用。

注：只有在 99.07 M1 used field exciter type = DCF804-0050 … DCF804-0060 时，续流等级才有效。

0.00 … 100.00 20.00 %/ms 100 = 1 %/ms 否 是 参数

28.63 M1 field exciter operation mode（电机 1 磁场运行模式）

电机 1 磁场运行模式。

磁场 DCF803-0016、DCF803-0025 和 DCF803-0035 可连接到三相电源或单相电源。

0：1-phase（单相）;; 磁场的单相电源。

1：3-Phase（三相）;; 磁场的三相电源。

0 … 1 三相 - 1 = 1 否 是 参数

29 12-pulse/Hardparallel（12 脉/硬并联）
12 脉和 hardparallel 的设置。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场总线

标定值

易失 运行中修

改

类型

29.01 12-pulse master status word（12 脉主机状态字）

12 脉主机状态字。

显示在 20.01 Command location = 12-pulse link 时，从 12 脉主机发送到 12 脉从机的 12脉主机状态

字。

注：状态字在 12 脉主机和从机中有效。

位的分配：

位 名称 值 注释

0 Off1 控制 1 12 脉从机的 On命令

0 12 脉从机的 Off1 命令

1 Off2 控制 1 12 脉从机的正常运行（Off2 不启用）

0 12 脉从机的 Off2（急停/电流快速关闭）命令

2 Motor heating
（电机加热）

1 电机加热启用

0 电机加热未启用

3 Run（运行） 1 12 脉从机的 Run命令

0 12 脉从机的 Stop 命令

4 Field exciter（磁

场）

1 12 脉从机的磁场 On 命令

0 12 脉从机的磁场 Off命令

5 Dynamic braking
（动态抱闸）

1 动态抱闸启用/启动

0 动态抱闸未启用

6 12-pulse type（12
脉类型）

1 12 脉串联运行。参见 99.06 Operation mode
0 12 脉并联运行。参见 99.06 Operation mode

7 Reset（复位） 0 → 1 通过上升沿复位 12脉从机中的故障
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8 Reserved（ 保

留）

9 Reserved（ 保

留）

10 Waiting for EMF
reduction（ 等 待

EMF下降）

1 等待电动势下降，以匹配电源电压。参见 27.42 Reversal
volt margin

11 Autotuning
current controller
（自整定电流控

制器）

1 自动整定电枢电流控制器启用

12 Zero current +
reversal delay（零

电流 + 反 向延

时）

1 零电流检测加上反向延时。参见 06.24.b13 Current
controller status word 1 和 27.38 Reversal delay

13 Change current
direction（改变电

流方向）

1 用于改变电枢电流方向的命令。桥切换被启用

14 Blocked current
controller（ 封 锁

的电流控制器）

1 6.25 Current controller status word 2 > 0。因此，电枢电流控

制器被封锁

15 Current direction
（电流方向）

1 27.02 Used current reference为负

0 27.02 Used current reference为正

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

30 Control limits（控制限幅）
变流器运行限幅。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

30.01 Limit word 1（限幅字 1）
变流器限幅字 1。
显示变流器的限幅字 1。
位的分配：

位 名称 值 注释

0 Negative speed
（负速）

1 速度给定值受 20.24 Negative speed enable 的限幅

1 Positive speed
（正速）

1 速度给定值受 20.23 Positive speed enable 的限幅
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2 Min speed（ 最

小速度）

1 速度给定值受 30.11 Minimum speed 的限幅

3 Max speed（ 最

大速度）

1 速度给定值受 30.12 Maximum speed的限幅

4 Bridge 2 current
（桥 2 电流）

1 电枢电流给定值受 30.34 M1 current limit bridge 2 的限幅

5 Bridge 1 current
（桥 1 电流）

1 电枢电流给定值受 30.35 M1 current limit bridge 1 的限幅

6 Speed 1 current
（速度 1 电流）

1 电枢电流给定值受 30.37 Current limit at speed 1 的限幅

7 Speed 2 current
（速度 2 电流）

1 电枢电流给定值受 30.38 Current limit at speed 2 的限幅

8 Speed 3 current
（速度 3 电流）

1 电枢电流给定值受 30.39 Current limit at speed 3 的限幅

9 Speed 4 current
（速度 4 电流）

1 电枢电流给定值受 30.40 Current limit at speed 4 的限幅

10 Speed 5 current
（速度 5 电流）

1 电枢电流给定值受 30.41 Current limit at speed 5 的限幅

11 Min firing angle
（ 最 小 触 发

角）

1 触发角受 30.44 Minimum firing angle的限幅

12 Max firing angle
（ 最 大 触 发

角）

1 触发角受 30.45 Maximum firing angle 的限幅

13 Min EMF
controller（最小

EMF控制器）

1 EMF控制器输出受 30.49 Minimum EMF limit 的限幅

14 Max EMF
controller（最大

EMF控制器）

1 EMF控制器输出受 30.50 Maximum EMF limit 的限幅

15 Reserved（ 保

留）

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

30.02 Torque limit status（转矩限幅状态）

转矩限幅字。

显示变流器的转矩字。

位的分配：

位 名称 值 注释

0 Min 2-Q
operation（最小

2-Q 运行）

1 转矩/电流给定值受 2-Q 运行的限幅。参见 07.34 Drive block
bridge 2 set = Block bridge 2
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1 Min speed
controller（最小

速度控制器）

1 速度控制器输出受 30.13 Speed control min torque 的限幅

2 Max speed
controller（最大

速度控制器）

1 速度控制器输出受 30.14 Speed control max torque的限幅

3 Min external
（ 外 部 最 小

值）

1 外部转矩给定值受来自 26.08 的 30.15 Minimum torque
reference 的限幅

4 Max external
（ 外 部 最 大

值）

1 外部转矩给定值受来自 26.09 的 30.16 Maximum torque
reference 的限幅

5 Min 1（最小值

1）
1 转矩给定值受 30.19 Minimum torque 1 的限幅

6 Max 1（最大值

1）
1 转矩给定值受 30.20 Maximum torque 1 的限幅

7 Min 2（最小值

2）
1 转矩给定值受 30.23 Minimum torque 2 的限幅

8 Max 2（最大值

2）
1 转矩给定值受 30.24 Maximum torque 2 的限幅

9 Max
regenerating
（ 再 生 最 大

值）

1 转矩给定值受 30.27 Max torque during regenerating的限幅

10 Min emergency
stop（急停最小

值）

1 外部转矩给定值受来自 25.13 的 30.30 Minimum torque
reference 的限幅

11 Max emergency
stop（急停最大

值）

1 速度控制器输出受来自 25.14 的 30.31 Maximum torque
emergency stop 的限幅

12 Reserved（ 保

留）

13 Reserved（ 保

留）

14 Reserved（ 保

留）

15 Reserved（ 保

留）

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

30.03 Minimum torque all limits（最小转矩的所有限幅）

所有最小转矩/电流限幅的结合。
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以 99.02 M1 nominal torque 的百分比表示的所有最小转矩/电流限幅的最大值。根据 07.34 Drive
block bridge 2 set、30.06 Maximum used torque 和 30.34 M1 current limit bridge 2 估值。

-325.00 … 325.00 - % 参见 46.04 是 否 信号

30.04 Maximum torque all limits（最大转矩的所有限幅）

所有的最大转矩/电流限幅的结合。

以 99.02 M1 nominal torque 的百分比表示的所有最大转矩/电流限幅的最小值。根据 30.06 Maximum
used torque 和 30.35 M1 current limit bridge 1 估值。

-325.00 … 325.00 - % 参见 46.04 是 否 信号

30.05 Minimum used torque（最小使用转矩）

使用的最小转矩给定值限幅。

以 99.02 M1 nominal torque的百分比表示的最小转矩限幅。使用 30.17 Minimum torque sel选择信号

源。

在 26.01 Torque reference to limitation 之后连接到转矩限幅器。

-325.00 … 325.00 - % 参见 46.04 是 否 信号

30.06 Maximum used torque（最大使用转矩）

使用的最大转矩给定值限幅。

以 99.02 M1 nominal torque 的百分比表示的最大转矩限幅。使用 30.18 Maximum torque sel选择信号

源。

在 26.01 Torque reference to limitation 之后连接到转矩限幅器。

-325.00 … 325.00 - % 参见 46.04 是 否 信号
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30.11 M1 minimum speed（电机 1最小速度）

电机 1 的最小速度限幅。

以 rpm 为单位的 23.01 Speed reference ramp input 和 24.01 Used speed reference的电机 1 的最小速度

给定值限幅。

注：

- 24.01 Used speed reference 采用 30.11 M1 minimum speed 以避免因 24.11 Speed correction 超过速

度限幅。

- 为了使变流器能够超速运行（比如在用于卷绕机时），可通过 6.10.b02 Auxiliary control word 1
关闭 24.01 Used speed reference的速度限幅。

-30000.00 … 30000.00 -1500.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数

30.12 M1 maximum speed（电机 1 最大速度）

电机 1 的最大速度限幅。

以 rpm 为单位的 23.01 Speed reference ramp input 和 24.01 Used speed reference的电机 1 的最大速度

给定值限幅。

注：

- 30.12 M1 maximum speed 适用于 24.01 Used speed reference，用 24.11 Speed correction避免超过

速度限幅。

- 为了能够使变流器超速运行（比如卷取应用），可通过 6.10.b02 Auxiliary control word 1 关闭

24.01 Used speed reference的速度限幅。

-30000.00 … 30000.00 1500.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数

30.13 Speed control min torque（速度控制最小转矩）

最小速度控制器的输出转矩限幅。

以 99.02 M1 nominal torque 的百分比表示的最小速度控制器的输出转矩限幅。参见 25.01 Torque
reference speed control。
注：

- 使用的转矩限幅还取决于变流器的实际限幅情况（其它转矩限幅、电流限幅和弱磁）。值最大

的限幅有效。

- 对 2-Q 的变流器不需要更改 30.13 Speed control min torque 的默认设置，因为此时最小转矩限幅

在内部设置为-1 % 。参见 07.34 Drive block bridge 2 set = Block bridge 2。
-325.00 … 325.00 -325.00 % 参见 46.04 否 是 参数

30.14 Speed control max torque（速度控制最大转矩）

最大速度控制器的输出转矩限幅。

以 99.02 M1 nominal torque 的百分比表示的最大速度控制器的输出转矩限幅。参见 25.01 Torque
reference speed control。
注：使用的转矩限幅还取决于变流器的实际限幅情况（其它转矩限幅、电流限幅和弱磁）。值最小

的限幅有效。

-325.00 … 325.00 325.00 % 参见 46.04 否 是 参数

30.15 Minimum torque reference（最小转矩给定值）

最小外部转矩给定值限幅。

以99.02 M1 nominal torque的百分比形式表示的外部给定值的最小外部转矩给定值限幅。参见26.11
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Torque reference 1 source和 26.12 Torque reference 2 source。
注：

- 使用的转矩限幅还取决于变流器的实际限幅情况（其它转矩限幅、电流限幅和弱磁）。值最大

的限幅有效。

- 对 2-Q 的变流器不需要更改 30.13 Speed control min torque 的默认设置，因为此时最小转矩限幅

在内部设置为-1 % 。参见 07.34 Drive block bridge 2 set = Block bridge 2。
-325.00 … 325.00 -325.00 % 参见 46.04 否 是 参数
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30.16 Maximum torque reference（最大转矩给定值）

最大外部转矩给定值限幅。

以99.02 M1 nominal torque的百分比形式表示的外部给定值的最大外部转矩给定值限幅。参见26.11
Torque reference 1 source和 26.12 Torque reference 2 source。
注：使用的转矩限幅还取决于变流器的实际限幅情况（其它转矩限幅、电流限幅和弱磁）。值最小

的限幅有效。

-325.00 … 325.00 325.00 % 参见 46.04 否 是 参数

30.17 Minimum torque sel（最小转矩选择）

最小转矩给定值限幅选择器。

选择在两个不同预定义最小转矩限幅之间切换的信号源。用户可以定义两组转矩限幅，并通过使

用二进制信号源（例如数字输入）在两个组之间切换。

30.17 Minimum torque sel独立于 30.18 Maximum torque sel。
第一组限幅由 30.19 Minimum torque 1 和 30.20 Maximum torque 1 定义。

第二组有用于最小和最大限幅的选择器参数。参见30.21 Minimum torque 2 source和30.22 Maximum
torque 2 source。因此，可选择模拟输入等。

0 = Minimum torque 1（最小转矩 1）。
1 = Minimum torque 2（最小转矩 2）。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Minimum torque 1（最小转矩 1）; 30.19 Minimum torque 1 被启用。正常运行。

1：Minimum torque 2（最小转矩 2）; 启用由 30.21 Minimum torque 2 source选择的信号。

3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
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7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 最小转矩 1 - 1 = 1 否 是 参数
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30.18 Maximum torque sel（最大转矩选择）

最大转矩给定值限幅选择器。

选择在两个不同预定义最大转矩限幅之间切换的信号源。参见 30.17 Minimum torque sel。
0 = Maximum torque 1（最大转矩 1）。
1 = Maximum torque 2（最大转矩 2）。
Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Maximum torque 1（最大转矩 1）; 30.20 Maximum torque 1 被启用。正常运行。

1：Maximum torque 2（最小转矩 2）; 启用由 30.22 Maximum torque 2 source 选择的信号。

3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 最大转矩 1 - 1 = 1 否 是 参数

30.19 Minimum torque 1（最小转矩 1）
最小转矩给定值限幅 1。
以 99.02 M1 nominal torque 的百分比表示的转矩限幅器的最小转矩给定值限幅 1。参见 30.17
Minimum torque sel。
注：

- 使用的转矩限幅还取决于变流器的实际限幅情况（其它转矩限幅、电流限幅和弱磁）。值最大

的限幅有效。

- 对 2-Q 的变流器不需要更改 30.19 Minimun torque 1 的默认设置，因为此时最小转矩限幅在内部

设置为-1 % 。参见 07.34 Drive block bridge 2 set = Block bridge 2。
-325.00 … 325.00 -325.00 % 参见 46.04 否 是 参数

30.20 Maximum torque 1（最大转矩 1）
最大转矩给定值限幅 1。
以 99.02 M1 nominal torque 的百分比表示的转矩限幅器的最大转矩给定值限幅 1。参见 30.17
Minimum torque sel。
注：使用的转矩限幅还取决于变流器的实际限幅情况（其它转矩限幅、电流限幅和弱磁）。值最小

的限幅有效。

-325.00 … 325.00 325.00 % 参见 46.04 否 是 参数

30.21 Minimum torque 2 source（最小转矩 2的信号源）

最小转矩给定值限幅 2 的信号源。

选择形式为 99.02 M1 nominal torque 的百分比的最小转矩给定值限幅的信号源。参见 30.17
Minimum torque sel。
Other（其它）; 信号源选择。
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0：Zero（零）; 0，未使用。

1：Minimum torque 2（最小转矩 2）; 30.23 Minimum torque 2。
2：Negate maximum torque 2（最大转矩 2求反）; 30.24 Maximum torque 1 乘以-1。
4：AI1 scaled（标定后的模拟输入 1）; 12.12 AI1 scaled value。
5：AI2 scaled（标定后的模拟输入 2）; 12.22 AI2 scaled value。
6：AI3 scaled（标定后的模拟输入 3）; 12.32 AI3 scaled value。
18：Process PID output actual（过程 PID 输出实际值）; 40.01 Process PID output actual。
0 … 18 最小转矩 2 - 1 = 1 否 是 参数
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30.22 Maximum torque 2 source（最大转矩 2的信号源）

最大转矩给定值限幅 2 的信号源。

选择形式为 99.02 M1 nominal torque 的百分比的最大转矩给定值限幅的信号源。参见 30.17
Minimum torque sel。
Other（其它）; 信号源选择。

0：Zero（零）; 0，未使用。

1：Maximum torque 2（最大转矩 2）; 30.24 Maximum torque 2。
2：Negate minimum torque 2（最小转矩 2求反）; 30.23 Minimum torque 2 乘以-1。
4：AI1 scaled（标定后的模拟输入 1）; 12.12 AI1 scaled value。
5：AI2 scaled（标定后的模拟输入 2）; 12.22 AI2 scaled value。
6：AI3 scaled（标定后的模拟输入 3）; 12.32 AI3 scaled value。
18：Process PID output actual（过程 PID 输出实际值）; 40.01 Process PID output actual。
0 … 18 最大转矩 2 - 1 = 1 否 是 参数

30.23 Minimum torque 2（最小转矩 2）
最小转矩给定值限幅 2。
以 99.02 M1 nominal torque 的百分比表示的转矩限幅器的最小转矩给定值限幅 2。参见 30.17
Minimum torque sel。
注：

- 使用的转矩限幅还取决于变流器的实际限幅情况（其它转矩限幅、电流限幅和弱磁）。值最大

的限幅有效。

- 对 2-Q 的变流器不需要更改 30.23 Minimum torque 2 的默认设置，因为此时最小转矩限幅在内

部设置为-1 % 。参见 07.34 Drive block bridge 2 set = Block bridge 2。
-325.00 … 325.00 -325.00 % 参见 46.04 否 是 参数

30.24 Maximum torque 2（最大转矩 2）
最大转矩给定值限幅 2。
以 99.02 M1 nominal torque 的百分比表示的转矩限幅器的最大转矩给定值限幅 2。参见 30.17
Minimum torque sel。
注：使用的转矩限幅还取决于变流器的实际限幅情况（其它转矩限幅、电流限幅和弱磁）。值最小

的限幅有效。

-325.00 … 325.00 325.00 % 参见 46.04 否 是 参数

30.27 Max torque during regenerating（发电过程中的最大转矩）

发电过程中的最大转矩限幅。

以 99.02 M1 nominal torque only的百分比形式表示的发电过程中的最大转矩限幅。

注：使用的转矩限幅还取决于变流器的实际限幅情况（其它转矩限幅、电流限幅和弱磁）。

-325.00 … 325.00 -325.00 % 参见 46.04 否 是 参数

30.30 Minimum torque emergency stop（急停最小转矩）

斜坡 Off3（急停）命令的最小速度控制器输出转矩。

斜坡 Off3（急停）命令中的最小速度控制器输出转矩。参见 21.03 Emergency stop mode、06.20.b11
Run inhibit status word 和 06.20.b13 Run inhibit status word。
注：
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- 急停转矩限幅取代所有其它最小转矩限幅。最小电流限幅保持有效。

- 对 2-Q 的变流器不需要更改 30.30 Minimum torque emergency stop 的默认设置，因为此时最小转

矩限幅在内部设置为-1 % 。参见 07.34 Drive block bridge 2 set = Block bridge 2。
-325.00 … 325.00 -325.00 % 参见 46.04 否 是 参数
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30.31 Maximum torque emergency stop from 25.14（来自 25.14 的急停最大转矩）

斜坡 Off3（急停）命令的最大速度控制器输出转矩。

斜坡 Off3（急停）命令中的最大速度控制器输出转矩。参见 21.03 Emergency stop mode、06.20.b11
Run inhibit status word 和 06.20.b13 Run inhibit status word。
注：急停转矩限幅取代所有其它最大转矩限幅。最大电流限幅保持有效。

-325.00 … 325.00 325.00 % 参见 46.04 否 是 参数

30.34 M1 current limit bridge 2（电机 1 的桥 2电流限幅）

电机 1 的桥 2 电枢电流限幅。

以 99.11 M1 nominal current 的百分比表示的桥 2 电流限幅。设置 30.34 M1 current limit bridge 2 =
0 % 将禁止桥 2。
注：

- 使用的电流限幅还取决于变流器的实际限幅情况（其它转矩限幅、电流限幅和弱磁）。值最大

的限幅有效。

- 对 2-Q 的变流器不需要更改 30.34 M1 current limit bridge 2 的默认设置，因为此时最小电流限幅

在内部设置为-1 % 。参见 07.34 Drive block bridge 2 set = Block bridge 2。
-325.00 … 325.00 -100.00 % 100 = 1 % 否 是 参数

30.35 M1 current limit bridge 1（电机 1 的桥 1电流限幅）

电机 1 的桥 1 电枢电流限幅。

以 99.11 M1 nominal current 的百分比表示的桥 1 电流限幅。设置 30.35 M1 current limit bridge 1 =
0 % 将禁止桥 1。
注：使用的电流限幅还取决于变流器的实际限幅情况（其它转矩限幅、电流限幅和弱磁）。值最小

的限幅有效。

-325.00 … 325.00 100.00 % 100 = 1 % 否 是 参数

30.36 Speed level at maximum current（最大电流下的速度等级）

速度等级取决于电流限幅。

电枢电流下降开始时的速度等级。
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nmax = 30.11 M1 minimum speed 和 30.12 M1 maximum speed 的最大绝对值。

0.00 … 30000.00 1500.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数
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30.37 Current limit at speed 1（速度 1时的电流限幅）

速度取决于 30.37 Current limit at speed 1。
以 99.11 M1 nominal current 的百分比表示在 30.36 Speed level at maximum current 时的电枢电流限

幅。应该设置为 30.34 M1 current limit bridge 2 和 30.35 M1 current limit bridge的最大绝对值。

注：使用的电流限幅还取决于变流器的实际限幅情况（其它转矩限幅、电流限幅和弱磁）。值最小

的限幅有效。

0.00 … 325.00 325.00 % 100 = 1 % 否 是 参数

30.38 Current limit at speed 2（速度 2时的电流限幅）

速度取决于 30.38 Current limit at speed 2。
在以下速度时以 99.11 M1 nominal current 的百分比表示的电枢电流限幅：

注：使用的电流限幅还取决于变流器的实际限幅情况（其它转矩限幅、电流限幅和弱磁）。值最小

的限幅有效。

0.00 … 325.00 325.00 % 100 = 1 % 否 是 参数

30.39 Current limit at speed 3（速度 3时的电流限幅）

速度取决于 30.39 Current limit at speed 3。
在以下速度时以 99.11 M1 nominal current 的百分比表示的电枢电流限幅：

注：使用的电流限幅还取决于变流器的实际限幅情况（其它转矩限幅、电流限幅和弱磁）。值最小

的限幅有效。

0.00 … 325.00 325.00 % 100 = 1 % 否 是 参数

30.40 Current limit at speed 4（速度 4时的电流限幅）

速度取决于 30.40 Current limit at speed 4。
在以下速度时以 99.11 M1 nominal current 的百分比表示的电枢电流限幅：

注：使用的电流限幅还取决于变流器的实际限幅情况（其它转矩限幅、电流限幅和弱磁）。值最小

的限幅有效。

0.00 … 325.00 325.00 % 100 = 1 % 否 是 参数

30.41 Current limit at speed 5（速度 5时的电流限幅）

速度取决于 30.41 Current limit at speed 5。
在 nmax时以 99.11 M1 nominal current 的百分比表示的电枢电流限幅。
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注：使用的电流限幅还取决于变流器的实际限幅情况（其它转矩限幅、电流限幅和弱磁）。值最小

的限幅有效。

0.00 … 325.00 325.00 % 100 = 1 % 否 是 参数
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30.44 Minimum firing angle（最小触发角）

最小触发角。

以度为单位的最小触发角。

0.00 … 165.00 15.00 ° 100 = 1° 否 是 参数

30.45 Maximum firing angle（最大触发角）

最大触发角。

以度为单位的最大触发角。可使用 06.10.b10 Auxiliary control word 1 强制设置最大触发角。

0.00 … 165.00 150.00 ° 100 = 1° 否 是 参数

30.46 Maximum firing angle mode（最大触发角模式）

最大触发角模式。

选择最大触发角的策略。

0：Fix（固定）; 最大触发角限幅由 30.45 Maximum firing angle 定义。

1：Fix + single（固定+单次）; 最大触发角限幅由 30.45 Maximum firing angle定义。在达到最大触

发角时，触发单次触发脉冲以抑制直流电流。

2：Calculated（计算）; 根据测量电机电流和 27.31 M1 discontinuous current limit，最大触发限幅自

动从 165°下降到 30.45 Maximum firing angle。
3：Calculated + single（计算+单次）; 与 Calculated 的功能相同，但在达到最大触发角时会提供触

发的单次脉冲。

注：单次触发脉冲把断续电流自动强制设置为零。

0 … 3 固定+单次 - 1 = 1 否 是 参数

30.49 Minimum EMF limit（最小 EMF 限幅）

最小 EMF限幅。

以额定磁通的百分比表示的 EMF控制器的负限幅。

-100.00 … 0.00 -100.00 % 100 = 1 % 否 是 参数
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30.50 Maximum EMF limit（最大 EMF 限幅）

Maximum EMF limit（最大 EMF限幅）。

以额定磁通的百分比表示的 EMF控制器的正限幅。

0.00 … 100.00 10.00 % 100 = 1 % 否 是 参数
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31.01 External event 1 source（外部事件 1 的信号源）

外部事件 1 的信号源。

定义外部事件 1 的信号源。参见 31.02 External event 1 type。
0 = 启用。

1 = 停止。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Active (false)（启用（假））; 触发事件。

1：Inactive (true)（停用（真））; 无触发事件。正常运行。

3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 停用（真） - 1 = 1 否 是 参数

31.02 External event 1 type（外部事件 1的类型）

外部事件 1 的类型。

选择外部事件 1 的类型。

0：No action（无动作）; 无，禁止外部事件 1。
1：Fault（故障）; 将产生故障 9081 External fault 1。
2：Warning（警告）; 将产生警告 A981 External warning 1。
3：Warning or fault（警告或故障）; 如果变流器处于 Ready reference 状态，将产生故障 9081
External fault 1。否则将产生警告 A981 External warning 1。
4：No action or fault（无动作或故障）; 如果变流器处于 Ready reference 状态，将产生故障 9081
External fault 1。否则不动作。

5：Inactive or warning（无动作或警告）; 如果变流器处于 Ready reference状态，将产生警告 A981
External warning 1。否则不动作。

0 … 5 无动作 - 1 = 1 否 是 参数

31.03 External event 2 source（外部事件 2 的信号源）

外部事件 2 的信号源。

定义外部事件 2 的信号源。参见 31.04 External event 2 type 和 31.01 External event 1 source。
0 … 19 停用（真） - 1 = 1 否 是 参数

31.04 External event 2 type（外部事件 2的类型）

外部事件 2 的类型。

选择外部事件 2 的类型。参见 31.02 External event 1 type。
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0 … 5 无动作 - 1 = 1 否 是 参数

31.05 External event 3 source（外部事件 3 的信号源）

外部事件 3 的信号源。

定义外部事件 3 的信号源。参见 31.06 External event 3 type 和 31.01 External event 1 source。
0 … 19 停用（真） - 1 = 1 否 是 参数

31.06 External event 3 type（外部事件 3的类型）

外部事件 3 的类型。

选择外部事件 3 的类型。参见 31.02 External event 1 type。
0 … 5 无动作 - 1 = 1 否 是 参数
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31.07 External event 4 source（外部事件 4 的信号源）

外部事件 4 的信号源。

定义外部事件 4 的信号源。参见 31.08 External event 4 type 和 31.01 External event 1 source。
0 … 19 停用（真） - 1 = 1 否 是 参数

31.08 External event 4 type（外部事件 4的类型）

外部事件 4 的类型。

选择外部事件 4 的类型。参见 31.02 External event 1 type。
0 … 5 无动作 - 1 = 1 否 是 参数

31.09 External event 5 source（外部事件 5 的信号源）

外部事件 5 的信号源。

定义外部事件 5 的信号源。参见 31.10 External event 5 type 和 31.01 External event 1 source。
0 … 19 停用（真） - 1 = 1 否 是 参数

31.10 External event 5 type（外部事件 5的类型）

外部事件 5 的类型。

选择外部事件 5 的类型。参见 31.02 External event 1 type。
0 … 5 无动作 - 1 = 1 否 是 参数

31.13 Fault stop mode communication（通信故障时停止模式）

通信丢失的停止模式。

选择在所有通信丢失情况下（本地、现场总线通信、主机-从机、DDCS 和 DCS 链路）电机的停止

方式。

0：Coast stop（自由停车）; 电机自由停车。触发脉冲立即被设置为 150°，以尽快降低电枢电

流。在电枢电流为零时，触发脉冲被封锁。断路器断开。磁场和风机停止。

1：Ramp stop（斜坡停车）; 变流器斜坡的输入设置为零。因此，电机沿急停斜坡停止。参见

23.23 Emergency stop time。在达到 21.08 M1 zero speed level 时，触发脉冲被设置为 150°以降低电

枢电流。在电枢电流为零时，触发脉冲被封锁。断路器断开。磁场和风机停止。

如 19.20 Follower force ramp stop = Force speed control，转矩选择器被旁路，变流器被强制设置为速

度控制。

3：Torque limit（转矩限幅）; 变流器斜坡的输出被设置为零。因此，电机在启用的转矩限幅处停

止。在达到 21.08 M1 zero speed level 时，触发脉冲被设置为 150 °以降低电枢电流。在电枢电流

为零时，触发脉冲被封锁。断路器断开。磁场和风机停止。

如 19.20 Follower force ramp stop = Force speed control，转矩选择器被旁路，变流器被强制设置为速

度控制。

4：Dynamic braking（动态制动）; 电机通过动态制动停止。

0 … 4 斜坡停止 - 1 = 1 否 是 参数

31.14 Fault stop mode fault level 3（故障等级 3的故障停止模式）

故障等级 3 的故障的停止模式。

选择所有故障等级为 3 的故障的电机停止方式。

注：31.14 Fault stop mode fault level 3 不适用于通信故障。

0：Coast stop（自由停车）; 电机自由停车。触发脉冲立即被设置为 150°，以尽快降低电枢电

流。在电枢电流为零时，触发脉冲被封锁。断路器断开。磁场和风机停止。
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4：Dynamic braking（动态制动）; 电机通过动态制动停止。

0 … 4 自由停车 - 1 = 1 否 是 参数
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31.15 Fault stop mode fault level 4（故障等级 4的故障停止模式）

故障等级 4 的故障的停止模式。

选择所有故障等级为 4 的故障的电机停止方式。

注：31.15 Fault stop mode fault level 4 不适用于通信故障。参见 31.13 Fault stop mode
communication。
0：Coast stop（自由停车）; 电机自由停车。触发脉冲立即被设置为 150°，以尽快降低电枢电

流。在电枢电流为零时，触发脉冲被封锁。断路器断开。磁场和风机停止。

1：Ramp stop（斜坡停车）; 变流器斜坡的输入设置为零。因此，电机沿急停斜坡停止。参见

23.23 Emergency stop time。在达到 21.08 M1 zero speed level 时，触发脉冲被设置为 150°以降低电

枢电流。在电枢电流为零时，触发脉冲被封锁。断路器断开。磁场和风机停止。

如 19.20 Follower force ramp stop = Force speed control，转矩选择器被旁路，变流器被强制设置为速

度控制。

3：Torque limit（转矩限幅）; 变流器斜坡的输出被设置为零。因此，电机在启用的转矩限幅处停

止。在达到 21.08 M1 zero speed level 时，触发脉冲被设置为 150 °以降低电枢电流。在电枢电流

为零时，触发脉冲被封锁。断路器断开。磁场和风机停止。

如 19.20 Follower force ramp stop = Force speed control，转矩选择器被旁路，变流器被强制设置为速

度控制。

4：Dynamic braking（动态制动）; 电机通过动态制动停止。

0 … 4 斜坡停车 - 1 = 1 否 是 参数

31.17 Residual current detection source（残余电流检测信号源）

残余电流检测的信号源。

定义残余电流检测的信号源。如果接地电流在 31.20 Residual current detection delay 的时间内超过

31.19 Residual current detection level ，变流器按照 31.18 Residual current detection type 做出反应。

0 = No current（无电流）。

1 = Current detected（检测到电流）。

注：如果残余电流检测信号源连接到数字输入，仅 31.20 Residual current detection delay保持有效。

通过外部设备调节残余电流检测等级。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：No current（无电流）; 没有检测到残余电流。正常运行。

1：Current detected（检测到电流）; 检测到残余电流。

2：AIx; 结合电流差传感器和 SDCS-IOB-3 上的 AI4 (X3:11 和 X3:12)来测量残余电流。

3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。通过外部设备（比如 Bender）来测量残余电流。

4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。通过外部设备（比如 Bender）来测量残余电流。

5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。通过外部设备（比如 Bender）来测量残余电流。

6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。通过外部设备（比如 Bender）来测量残余电流。

7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。通过外部设备（比如 Bender）来测量残余电流。

8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。通过外部设备（比如 Bender）来测量残余电流。

11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。通过外部设备（比如 Bender）来测量残余电流。

12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。通过外部设备（比如 Bender）来测量残余电流。

19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。通过外部设备（比如 Bender）来测量残余电流。

0 … 19 无电流 - 1 = 1 否 是 参数
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31.18 Residual current detection type（残余电流检测类型）

残余电流检测事件的信号源。

选择残余电流检测事件的类型。

0：No action（无动作）; 无，禁止残余电流检测。

1：Fault（故障）; 将产生故障 2330 Residual current detected。
2：Warning（警告）; 将产生警告 A2B3 Residual current detected。
0 … 2 无动作 - 1 = 1 否 是 参数

31.19 Residual current detection level（残余电流检测等级）

残余电流检测等级。

以安培为单位的残余电流检测跳闸等级。在电流互感器的一次侧计算值。因此，电流互感器的变

比必须为 400 比 1。
注：如果残余电流检测信号源连接到数字输入，31.19 Residual current detection level 被停用。通过

外部设备调节残余电流检测等级。

0.00 … 20.00 4.00 A 100 = 1 A 否 是 参数

31.20 Residual current detection delay（残余电流检测延时）

残余电流检测的延时。

残余电流检测事件的延时。

0 … 32500 10 ms 1 = 1 ms 否 是 参数

31.21 Mains phase loss（电源缺相）

电源缺相事件的类型。

选择电源缺相事件的类型。

0：No action（无动作）; 无，禁止电源缺相。

1：Fault（故障）; 将产生故障 3130 Mains phase loss。
2：Warning（警告）; 将产生警告 A130 Mains phase loss。
0 … 2 故障 - 1 = 1 否 是 参数

31.22 STO indication run/stop（STO指示的运行/停止）

STO 指示事件的类型。

选择当一个或两个安全转矩关闭断(STO) 信号切断或丢失时的指示方式。指示同时也取决于上述

情况发生时变流器是运行还是停止。

下表中的每个选项所示为根据具体设置生成的指示。

注：

- 此参数不影响 STO 功能自身的操作。无论此参数的设置如何，STO功能都会运行。一个或两

个 STO 信号丢失时，运行中的变流器将停止。在两个信号恢复和所有故障复位前，它将不会

启动。

仅一个 STO 信号丢失会被解释为故障。该将产生故障 FA81 Safe torque off 1 loss 或 FA82 Safe
torque off 2 loss。

- 要获得关于 STO 的更多信息，参见 DCS880关于安全的安全的补充资料（3ADW000452）。
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正常的 STO 的操作（IN1 = IN2 = 0）具有不同且可选的指示。

0：Fault/Fault（故障/故障）;
输入 指示（运行或停止）

IN1 IN2
0 0 故障 5091 Safe torque off
0 1 故障 5091 Safe torque off（STO）和 FA81 Safe torque off 1 loss fault（STO1

丢失故障）

1 0 故障 5091 Safe torque off（STO）和 FA82 Safe torque off 2 loss fault（STO2
丢失故障）

1 1 正常运行。

1：Fault/Warning（故障/警告）;
输入 指示（运行或停止）

IN1 IN2 正在运行 停止

0 0 故障 5091 Safe torque off（STO） 警告 A5A0 Safe torque off（STO）

0 1 故障 5091 Safe torque off（STO）和
FA81 Safe torque off 1 loss fault
（STO1 丢失故障）

警告 A5A0 Safe torque off（STO）和
FA81 Safe torque off 1 loss fault
（STO1 丢失故障）

1 0 故障 5091 Safe torque off（STO）和
FA82 Safe torque off 2 loss fault
（STO2 丢失故障）

警告 A5A0 Safe torque off（STO）和
FA82 Safe torque off 2 loss fault
（STO2 丢失故障）

1 1 正常运行。

2：故障/事件;
输入 指示（运行或停止）

IN1 IN2 正在运行 停止

0 0 故障 5091 Safe torque off（STO） 事件 B5A0 Safe torque off（STO）

0 1 故障 5091 Safe torque off（STO）和
FA81 Safe torque off 1 loss fault
（STO1 丢失故障）

事件 B5A0 Safe torque off（STO）和
FA81 Safe torque off 1 loss fault
（STO1 丢失故障）

1 0 故障 5091 Safe torque off（STO）和
FA82 Safe torque off 2 loss fault
（STO2 丢失故障）

事件 B5A0 Safe torque off（STO）和
FA82 Safe torque off 2 loss fault
（STO2 丢失故障）

1 1 正常运行。

3：警告/警告;
输入 指示（运行或停止）
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IN1 IN2
0 0 警告 A5A0 Safe torque off（STO）

0 1 警告 A5A0 Safe torque off（STO）和 FA81 Safe torque off 1 loss fault（STO1
丢失故障）

1 0 警告 A5A0 Safe torque off（STO）和 FA82 Safe torque off 2 loss fault（STO2
丢失故障）

1 1 正常运行

4：事件/事件;
输入 指示（运行或停止）

IN1 IN2
0 0 事件 B5A0 Safe torque off（STO）

0 1 事件 B5A0 Safe torque off（STO）和 FA81 Safe torque off 1 loss fault（STO1
丢失故障）

1 0 事件 B5A0 Safe torque off（STO）和 FA82 Safe torque off 2 loss fault（STO2
丢失故障）

1 1 正常运行

5：无指示/无指示;
输入 指示（运行或停止）

IN1 IN2
0 0 已经执行 STO，但没有指示

0 1 FA81 Safe torque off 1 loss fault（STO1 丢失故障）

1 0 FA82 Safe torque off 2 loss fault（STO2 丢失故障）

1 1 正常运行

6：警告/事件;
输入 指示（运行或停止）

IN1 IN2 正在运行 停止

0 0 警告 A5A0 Safe torque off（STO） 事件 B5A0 Safe torque off（STO）

0 1 警告 A5A0 Safe torque off（STO） 事件 B5A0 Safe torque off（STO）和
FA81 Safe torque off 1 loss fault
（STO1 丢失故障）

1 0 警告 A5A0 Safe torque off（STO） 事件 B5A0 Safe torque off（STO）和
FA82 Safe torque off 2 loss fault
（STO2 丢失故障）

1 1 正常运行

1 … 6 故障/故障 - 1 = 1 否 是 参数

31.24 Stall function（堵转功能）

堵转事件的类型。

选择堵转事件的类型。如果转矩超过 31.25 Stall torque level，并且在 31.28 Stall time 的时间内未达

到 31.26 Stall speed level，变流器按照 31.24 Stall function做出反应。

0：No action（无动作）; 无，禁止堵转监控。
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1：Fault（故障）; 将产生故障 7121 Motor stall。
2：Warning（警告）; 将产生警告 A780 Motor stall。
0 … 2 无动作 - 1 = 1 否 是 参数

31.25 Stall torque level（堵转转矩等级）

堵转功能的转矩等级。

以 99.02 M1 nominal torque 的百分比表示的堵转转矩等级。

0.00 … 325.00 75.00 % 参见 46.04 否 是 参数

31.26 Stall speed level（堵转速度等级）

堵转功能的速度等级。

堵转速度等级。

0.00 … 30000.00 5.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数

31.27 Stall time（堵转时间）

堵转功能的延时。

堵转功能事件的延时。

0.0 … 3250.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

31.28 M1 overspeed trip level positive（电机 1 正向超速跳闸等级）

电机 1 正向超速跳闸等级。

如果超过正向的最大速度与超速跳闸余量之和，生成故障 7310 Overspeed。
例如：如果最高速度是 1100 rpm并且超速跳闸裕量为 300 rpm，那么变流器会在速度达到 1400 rpm
时跳闸。参见 31.30 M1 overspeed trip margin。
-30000.00 … 30000.00 - rpm 参见 46.02 是 否 信号

31.29 M1 overspeed trip level negative（电机 1反向超速跳闸等级）

电机 1 反向超速跳闸等级。

如果超过反向的最小速度绝对值与超速跳闸余量之和，生成故障 7310 Overspeed。
例如：如果最低速度是 -1420 rpm 并且超速跳闸裕量为 300 rpm，那么变流器会在速度达到 -1720
rpm 时跳闸。参见 31.30 M1 overspeed trip margin。
-30000.00 … 30000.00 - rpm 参见 46.02 是 否 信号

31.30 M1 overspeed trip margin（电机 1超速跳闸裕量）

电机 1 超速跳闸裕量。

与 30.11 M1 minimum speed 和 30.12 M1 maximum speed 一起定义电机的最高允许速度（超速防

护）。如果速度反馈（参见 90.01 Motor speed for control）超过 30.11 M1 minimum speed或 30.12 M1
maximum speed的程度高于超速跳闸裕量，将产生故障 7310 Overspeed。
在设置 31.30 M1 overspeed trip margin时，推荐至少比最大电机速度高 20%。

例如：

- 如果最高速度是 1100 rpm 并且超速跳闸裕量为 300 rpm，那么变流器会在速度达到 1400 rpm 时

跳闸。参见 31.28 M1 overspeed trip level positive。
- 如果最低速度是 -1420 rpm 并且超速跳闸裕量为 300 rpm，那么变流器会在速度达到 -1720 rpm

时跳闸。参见 31.29 M1 overspeed trip level negative。
注：如果 31.30 M1 overspeed trip margin = 0，电机 1的超速故障不启用。



239

3ADW000474R0121 DCS880 固件手册 cn a

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

0.00 … 30000.00 300.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数

31.31 Emergency ramp supervision（急停斜坡监视）

预期减速斜坡的最大偏差。
31.32 Emergency ramp supervision, 31.33 Emergency ramp supervision delay and 01.07 Speed change rate,
provide a supervision function for a ramped Off3 (emergency stop) command.参见 21.03 Emergency stop
mode、06.20.b11 Run inhibit status word和 06.20.b13 Run inhibit status word。
监控的依据是观察电机停止时间，或比较实际和预期的减速斜坡。

最大斜坡下降时间

如果 31.31 Emergency ramp supervision = 0.00 %，直接在 31.32 Emergency ramp supervision delay中
设置最大停止时间。

比较减速斜坡

否则，31.31 Emergency ramp supervision定义的是与预期减速斜坡的最大允许偏差。预期减速速度

是根据 Off3 停车模式 1 参数 23.11 … 23.19  (21.03 Emergency stop mode = Ramp stop)或 Off3 停车模

式 2 的 23.23 Emergency stop time (21.03 Emergency stop mode = Emergency ramp stop)计算得出。如

果 1.07 Speed change rate 与预期速率偏差过大，将产生故障 73B0 Emergency ramp stop。此外，设

置 06.17.b08 Drive status word 2，同时电机自由停止。

如果 31.31 Emergency ramp supervision = 0.00 %并且 31.32 Emergency ramp supervision delay = 0.0 s，
则急停斜坡监控被禁止。

0.00 … 325.00 0.00 % 100 = 1 % 否 是 参数

31.32 Emergency ramp supervision delay（急停斜坡监控延时）

最大斜坡下降时间或监测启用延时。

最大斜坡下降时间

如果 31.31 Emergency ramp supervision = 0.00 %， 31.32 Emergency ramp supervision delay定义了允

许斜坡 Off3（急停）命令的最长时间。如果电机在该时间内未停止，将产生故障 73B0 Emergency
ramp stop，设置 06.17.b08 Drive status word 2，同时电机自由停止。
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监控启用延时

如果 31.31 Emergency ramp supervision > 0.00 %，则 31.32 Emergency ramp supervision delay定义了

收到斜坡 Off3（急停）命令和启用监控之间的延时。建议使用短延时以稳定速度变化斜率。

0.0 … 3250.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数
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31.33 Ramp stop supervision（斜坡停止监控）

与预期减速速率的最大偏差。

31.33 Ramp stop supervision 、31.34 Ramp stop supervision delay和 01.07 Speed change rate 为正常的

（非紧急）斜坡停止提供监控功能。

监控的依据是观察电机停止时间，或比较实际和预期的减速速率。

最大斜坡下降时间

如果 31.33 Ramp stop supervision = 0.00 %，直接在 31.34 Ramp stop supervision delay中设置最大停

止时间。

比较减速速率

否则，由 31.33 Ramp stop supervision 定义与预期减速速率的最大允许偏差，该速率通过参数

23.11...23.19 计算得出。如果 1.07 Speed change rate 与预期速率偏差过大，将产生故障 73B1 Normal
ramp stop。此外，设置 06.17.b14 Drive status word 2，同时电机自由停止。

如果 31.33 Ramp stop supervision = 0.00 %并且 31.34 Ramp stop supervision delay = 0.0 s，则斜坡停

止监控被禁止。

0.00 … 325.00 0.00 % 100 = 1 % 否 是 参数

31.34 Ramp stop supervision delay（斜坡停止监控延时）

最大斜坡下降时间或监测启用延时。

最大斜坡下降时间

如果 31.33 Ramp stop supervision = 0.00 %， 31.34 Ramp stop supervision delay定义了允许正常斜坡

停止的最长时间。如果电机在该时间内尚未停止，将产生故障 73B1 Normal ramp stop，设置

06.17.b14 Drive status word 2，同时电机自由停止。

监控启用延时

如果 31.33 Ramp stop supervision > 0.00 %，则 31.34 Ramp stop supervision delay定义了收到停止命

令和启用监控之间的延时。建议指定短延时以稳定速度变化速率。

0.0 … 3250.0 0.0 s 10 = 1 s 否 是 参数

31.35 Motor feedback fault（电机反馈故障）

电机反馈故障。

选择当变流器测量速度反馈丢失时做出反应。

0：No action（无动作）; 无，禁止反馈故障。

1：Fault（故障）; 将产生故障 7301 Motor speed feedback或 7381 Speed feedback device，电机按照

31.14 Fault stop mode fault level 3 停止 。
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2：EMF/Fault（EMF/故障）; 事件把速度反馈修改为 EMF，并按照急停斜坡停止电机。然后，将

产生故障 7301 Motor speed feedback或 7381 Speed feedback device。
如果实际速度大于基本速度，将产生故障 7301 Motor speed feedback或 7381 Speed feedback device，
电机按照 31.14 Fault stop mode fault level 3 停止。

3：EMF/Warning（EMF/警告）; 事件修改速度反馈为 EMF，并生成警告 A798 Encoder interface
communication、A7B0 Motor speed feedback或 A7E1 Speed feedback device。
如果实际速度大于基本速度，将产生故障 7301 Motor speed feedback或 7381 Speed feedback device，
电机按照 31.14 Fault stop mode fault level 3 停止。

4：Encoder/Warning（编码器/警告）; 只有在连接双脉冲编码器时，本选择才有效。根据 90.41
M1 feedback selection 的设置，在出现问题时，速度反馈由某个编码器切换到其它编码器。此外，

将产生警告 A798 Encoder interface communication、A7B0 Motor speed feedback 或 A7E1 Speed
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feedback device。

1 … 4 故障 - 1 = 1 否 是 参数
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31.36 Speed feedback monitor level（速度反馈监控器等级）

速度反馈监控器等级。

如果测量速度反馈没有超过 31.36 Speed feedback monitor level，而测量 EMF 超过 31.37 EMF
feedback monitor level，变流器按照 31.35 Motor feedback fault 做出反应或生成故障 7381 Speed
feedback device。参见 90.01 Motor speed for control and 28.06 EMF voltage。
例如：在 31.36 Speed feedback monitor level = 15 rpm 和 31.37 EMF feedback monitor level = 50 VDC

时，如果 EMF is > 50 VDC，而速度反馈≤ 15 rpm，则变流器跳闸。

0.00 … 30000.00 15.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数

31.37 EMF feedback monitor level（EMF 反馈监控器等级）

EMF反馈监控器等级。

参见 31.36 Speed feedback monitor level。
0.0 … 3250.0 50.0 V 10 = 1 V 否 是 参数

31.38 Load feedback fault（负载反馈故障）

负载反馈故障。

选择当变流器负载反馈丢失时的动作。

0：No action（无动作）; 无，禁止负载反馈故障。

1：Fault（故障）; 将产生故障 73A1 Load speed feedback，并且电机按照 31.14 Fault stop mode fault
level 3 停止。
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2：EMF/Fault（EMF/故障）; 事件把速度反馈修改为 EMF，并按照急停斜坡停止电机。然后，将

产生故障 73A1 Load speed feedback。
如果实际速度大于基本速度，将产生故障 73A1 Load speed feedback，电机按照 31.14 Fault stop
mode fault level 3 停止。

3：EMF/Warning（EMF/警告）; 事件修改速度反馈为 EMF，并生成警告 A798 Encoder interface
communication 或 A7B1 Load speed feedback。
如果实际速度大于基本速度，将产生故障 73A1 Load speed feedback，电机按照 31.14 Fault stop
mode fault level 3 停止。

4：Encoder/Warning（编码器/警告）; 只有在连接双脉冲编码器时，本选择才有效。根据 90.41
M1 feedback selection 的设置，在出现问题时，速度反馈由某个编码器切换到其它编码器。此外，

将产生警告 A798 Encoder interface communication或 A7B1 Load speed feedback。
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1 … 4 故障 - 1 = 1 否 是 参数

31.41 Main fan fault function （主风机故障功能）

主冷却风机故障事件的类型。

选择主冷却风机故障事件的类型。同时参见 20.38 Drive fan acknowledge source。
0：No action（无动作）; 无，禁止主冷却风机故障。

1：Fault（故障）; 将产生故障 5080 Drive fan acknowledge。
2：Warning（警告）; 将产生警告 A581 Drive fan acknowledge。
0 … 2 故障 - 1 = 1 否 是 参数
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31.44 Armature overcurrent level（电枢过电流等级）

电枢过电流等级。

如果电枢电流超过 31.44 Overcurrent level 的设定值，将产生故障 2310 Armature overcurrent。在设

置 31.44 Overcurrent level 时，推荐至少比 99.11 M1 nominal current 高 25 %。

例如：在 99.11 M1 nominal current = 850 ADC 和 31.44 Overcurrent level = 250 % 时，变流器在电枢

电流> 2125 ADC时跳闸。

0.00 … 400.00 250.00 % 100 = 1 % 否 是 参数

31.45 Maximum current rise level（最大电流上升等级）

最大电枢电流上升等级。

1 ms 内电枢电流上升等级超过了 31.45 Maximum current rise level 所设定的值，则将产生故障 F539
Fast current rise。
注：如果有主接触器和直流断路器，本跳闸将断开它们。

0.00 … 325.00 325.00 %/ms 100 =
1 %/ms

否 是 参数

31.46 Current ripple function（电流纹波功能）

电枢电流纹波事件的类型。

选择达到 31.47 Current ripple level时电枢电流纹波的事件类型。电流纹波功能检测受损的熔断器、

晶闸管、电流互感器（T51、T52）或电流控制器的过高增益。

0：No action（无动作）; 无，禁止电流纹波。

1：Fault（故障）; 将产生故障 F517 Armature current ripple。
2：Warning（警告）; 将产生警告 A117 Armature current ripple。
0 … 2 Fault - 1 = 1 否 是 参数

31.47 Current ripple level（电流纹波等级）

电枢电流纹波的等级。

以 99.11 M1 nominal current的百分比形式显示 31.46 Current ripple function 的阈值。

晶闸管丢失时的典型值。

- 对电枢变流器为约 300%。

- 对高电感负载（比如磁场）为约 90%。

0.0 … 1000.0 150.0 % 10 = 1 % 否 是 参数

31.50 Armature overvoltage level（电枢过电压等级）

电枢过电压等级。

电枢电压超过 31.50 Overvoltage level 的设定值，将产生故障 F503 Armature overvoltage。在设置

31.50 Overvoltage level 时，推荐至少比 99.12 M1 nominal voltage 高 20 %。

例如：在 99.12 M1 nominal voltage = 525 VDC，并且 31.50 Overvoltage level = 120 %时，变流器在电

枢电流> 630 VDC时跳闸。

如果 31.50 Overvoltage level = 1000.0 %，过电压监控不启用。

0.0 … 1000.0 120.0 % 10 = 1 % 否 是 参数

31.51 Mains loss mode（电源丢失模式）

电源丢失事件的类型。

选择电源丢失事件的类型。
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0：Immediately（立即）; 如果未达到 31.53 Mains loss low level 1，将产生警告 A111 Mains low
voltage。如果未达到 31.54 Mains loss low level 2，将产生故障 3280 Mains low voltage。在电源电压

在 31.52 Mains loss down time设置的时间内恢复，警告被消除。

1：Delayed（延时）; 如果未达到 31.53 Mains loss low level 1或 31.53 Mains loss low level 1 且时间

超过 31.52 Mains loss down time，将产生警告 A111 Mains low voltage。在电源电压在 31.52 Mains
loss down time 设置的时间内恢复，警告被消除。

如果未达到 31.53 Mains loss low level 1且时间超过 31.52 Mains loss down time，将产生故障 3280
Mains low voltage。未达到 31.54 Mains loss low level 2不会生成故障。

0 … 1 立即 - 1 = 1 否 是 参数

31.52 Mains loss down time（电源丢失停机时间）

电源丢失事件的停机时间。

电源电压在 31.52 Mains loss down time设定的时间内恢复到两个等级以上。否则，将产生故障 3280
Mains low voltage。
0 … 32500 500 ms 1 = 1 ms 否 是 参数

31.53 Mains loss low level 1（电源丢失低等级 1）
电源丢失事件的低等级 1。
以 99.10 Nominal mains voltage的百分比表示的电源欠压监控的第一个（上）等级。如果电源电压

未达到 31.53 Mains loss low level 1，将执行以下动作。
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- 触发角设置为 30.45 Maximum firing angle。
- 按顺序施加单次触发脉冲，以尽可能地抑制直流电流。

- 控制器被保持。

- 根据速度反馈更新速度斜坡输出。

- 只要电源电压在 31.52 Mains loss down time 设定的时间内恢复，就会生成 A111 Mains low
voltage，否则将产生故障 3280 Mains low voltage。

注：

- 如果发出 On 命令，并且测量电源电压过低且超过 500 ms，则生成 A111 Mains low voltage。如

果问题的存在时间超过 10 秒，则生成 3280 Mains low voltage。
- 除非电源电压首先下降到低于 31.53 Mains loss low level 1，则不监控 31.54 Mains loss low level

2。因此，要使电源欠电压监控正常运行，31.53 Mains loss low level 1需大于 31.54 Mains loss
low level 2。

0.00 … 150.00 80.00 % 100 = 1 % 否 是 参数

31.54 Mains loss low level 2（电源丢失低等级 2）
电源丢失事件的低等级 2。
以 99.10 Nominal mains voltage的百分比表示的电源欠压监控的第二个（下）等级。如果电源电压

未达到 31.54 Mains loss low level 2，将执行以下动作。

- 如果 31.51 Mains loss mode = Immediately：
- 将产生故障 3280 Mains low voltage。

- 如果 31.51 Mains loss mode = Delayed：
- 忽略磁场应答信号。

- 触发角设置为 30.45 Maximum firing angle。
- 按顺序施加单次触发脉冲，以尽可能地抑制直流电流。

- 控制器被保持。

- 速度斜坡输出来自速度反馈。

- 只要电源电压在 31.52 Mains loss down time设定的时间内恢复，就会生成 A111 Mains low
voltage，否则将产生故障 3280 Mains low voltage。

注：

- 如果发出 On 命令，并且测量电源电压过低且超过 500 ms，则生成 A111 Mains low voltage。如

果问题的存在时间超过 10 秒，则生成 3280 Mains low voltage。
- 除非电源电压首先下降到低于 31.53 Mains loss low level 1，则不监控 31.54 Mains loss low level

2。因此，要使电源欠电压监控正常运行，31.53 Mains loss low level 1需大于 31.54 Mains loss
low level 2。

0.00 … 150.00 60.00 % 100 = 1 % 否 是 参数

31.57 Minimum field current trip delay（最小励磁电流跳闸延时）

最小励磁电流事件的延时时间。

31.57 Minimum field current trip delay延迟 F541 M1 field exciter low current。如果励磁电流在延时完

成前恢复，F541 M1 field exciter low current将被忽略。参见 31.58 M1 field current low level。
注：在 99.06 Operation mode = Field exciter 时，31.57 Minimum field current trip delay被封锁。

0 … 32500 2000 ms 1 = 1 ms 否 是 参数

31.58 M1 field current low level（电机 1励磁电流低等级）
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电机 1 的励磁电流低等级。

如果在 31.57 Minimum field current trip delay完成时，仍然未能达到以 99.13 M1 nominal field current
表示的 31.58 M1 field current low level，则将产生故障 F541 M1 field exciter low current。
注：

- 在磁场加热和磁场经济性过程中，31.58 M1 field current low level 无效。在这些情况下，故障等

级被自动设置为 28.37 M1 field heating reference 的 50%。如果在 31.57 Minimum field current trip
delay 完成时，仍然未能达到 28.37 M1 field heating reference 的 50%，则将产生故障 F541 M1
field exciter low current。

- 31.58 M1 field current low level 对 28.43 M1 EMF/field control mode = Fix/optitorque、
EMF/optitorque、Fix/reversal/optitorque或 EMF/reversal/optitorque无效。在这些情况下，故障等

级被自动设置为 28.14 M1 field current referencee的 50%。如果在 31.57 Minimum field current trip
delay 完成时，仍然未能达到 28.14 M1 field current reference 的 50%，则将产生故障 F541 M1
field exciter low current。

0.00 … 325.00 50.00 % 100 = 1 % 否 是 参数
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31.59 M1 field overcurrent level（电机 1励磁过电流等级）

电机 1 的励磁过电流等级。

如果励磁电流超过 31.59 M1 field overcurrent level 设定的值，将产生故障 F515 M1 field exciter
overcurrent。在设置 31.59 M1 field overcurrent level 时，推荐至少比 99.13 M1 nominal field current
高 25 %。

注：

- 如果 31.59 M1 field overcurrent level = 325 %，励磁过电压故障不启用。

- 在磁场增压过程中，内部励磁过电流等级被设置为励磁过电流等级加上励磁增压电流。

0.00 … 325.00 125.00 % 100 = 1 % 否 是 参数

31.90 XSMCSTO indication（XSMCSTO 指示）

参见 DCS880 的安全补充资料（3ADW000452）。
0 … 2 Fault - 1 = 1 否 是 参数

31.91 STO status word（安全转矩关断状态字）

参见 DCS880 的安全补充资料（3ADW000452）。
0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

31.94 STO time 1（安全转矩关断时间 1）
参见 DCS880 的安全补充资料（3ADW000452）。
0 … 65535 - ms 1 = 1 是 否 信号

31.95 STO time 2（安全转矩关断时间 2）
参见 DCS880 的安全补充资料（3ADW000452）。
0 … 65535 - ms 1 = 1 是 否 信号

31.98 STO actual status（安全转矩关断实际状态）

参见 DCS880 的安全补充资料（3ADW000452）。
0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

31.99 STO fault diagnostic（安全转矩关断故障诊断）

参见 DCS880 的安全补充资料（3ADW000452）。
0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

31.100 STO test mode（安全转矩取关断试模式）

参见 DCS880 的安全补充资料（3ADW000452）。
0 … 2 无 - 1 = 1 否 是 参数

32 Supervision（监控）
信号监控功能 1 … 3 的配置。可监控三个值。在任何时候超过预定义限幅时生成警告或故障。
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32.01

32.xx
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维护计时器/计数器的配置。
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33.01

33.xx

35 Motor thermal protection（电机热保护）
电机热保护设置，比如温度测量配置和负载曲线定义。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场总线标

定值

易失 运行中修

改
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35.01 Estimated temperature 1 （估算温度 1）
估算的电机温度 1。
按照内部电机热保护模型的估算的电机温度。参见参数 35.50 … 35.55。由 96.02 Unit selection选择

单位。

… 10000 - °C 或 °F 1 = 1°C 或°F 是 否 信号

35.02 Measured temperature 1（测量温度 1）
电机测量温度 1。
显示由 35.11 Temperature 1 source定义的信号源收到的电机温度。由 96.02 Unit selection选择单位。

注：使用 PTC 传感器时，单位为Ω。

-80 … 10000 - °C、°F 或

Ω

1 = 1°C、°F 或

Ω

是 否 信号

35.03 Estimated temperature 2 （估算温度 2）
估算的电机温度 2。
按照内部电机热保护模型的估算的电机温度。参见参数 35.58 … 35.63。由 96.02 Unit selection选择

单位。

-80 … 1000 - °C 或 °F 1 = 1°C 或°F 是 否 信号

35.04 Measured temperature 2（测量温度 2）
电机测量温度 2。
显示由 35.21 Temperature 2 source定义的信号源收到的电机温度。由 96.02 Unit selection选择单位。

注：使用 PTC 传感器时，单位为Ω。

-80 … 10000 - °C、°F 或

Ω

1 = 1°C、°F 或

Ω

是 否 信号

35.12 Temperature 1 fault level（温度 1故障等级）

电机温度监控功能 1的故障等级。
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16 位现场总线标

定值

易失 运行中修

改

类型

定义电机温度监控功能 1 的故障等级。在测量电机温度 1 超过该等级时，将产生故障 4981 Motor
temperature 1 measured/estimated。
由 96.02 Unit selection选择单位。

注：使用 PTC 传感器时，单位为Ω。

-80 … 10000 130 或 266 °C、°F 或

Ω

1 = 1°C、°F 或

Ω

否 是 参数
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定值

易失 运行中修

改

类型

35.13 Temperature 1 warning level（温度 1警告等级）

电机温度监控功能 1的警告等级。

定义电机温度监控功能 1 的警告等级。在测量电机温度 1 超过该等级时，将产生警告 A491 Motor
temperature 1。
由 96.02 Unit selection选择单位。

注：使用 PTC 传感器时，单位为Ω。

-80 … 10000 110 或 230 °C、°F 或

Ω

1 = 1°C、°F 或

Ω

否 是 参数

35.14 Temperature 1 AI source（温度 1的模拟输入信号源）

电机温度监控功能 1的模拟输入信号源。

指定 35.11 Temperature 1 source需要的模拟输入。如果输入位于 I/O 扩展模块上，使用 Other 来连

接 14.26 AI1 actual value等。

Other（其它）; 信号源选择。

0：Not selected（未选择）; 未使用。

1：AI1 actual value（模拟输入 1 的实际值）; 控制单元上的模拟输入 AI1。
2：AI2 actual value（模拟输入 2 的实际值）; 控制单元上的模拟输入 AI2。
0 … 2 未选择 - 1 = 1 否 是 参数

35.15 Supervision 1 klixon source（监控 1的 klixon 信号源）

电机温度监控功能 1的 Klixon信号源。

如果选择数字输入，同时 klixon 开路，将产生故障 4981 Motor temperature 1 measured/estimated。
0 = Klixon open（Klixon开路）。

1 = Klixon closed（Klixon 闭合）。

注：可串联几个 klixon。
0：Klixon open（Klixon 开 路 ）; klixon 开 路 。 生 成 故 障 4981 Motor temperature 1
measured/estimated。
1：Klixon closed（Klixon 闭合）; klixon闭合。正常运行。

2：None（无）；未启用。监控 1 的 klixon 被禁止。

3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 无 - 1 = 1 否 是 参数

35.22 Temperature 2 fault level（温度 2故障等级）

电机温度监控功能 2的故障等级。

定义电机温度监控功能 2 的故障等级。在测量电机温度 2 超过该等级时，将产生故障 4982 Motor
temperature 2 measured/estimated。
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文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场总线标

定值

易失 运行中修

改

类型

由 96.02 Unit selection选择单位。

注：使用 PTC 传感器时，单位为Ω。

-80 … 10000 130 或 266 °C、°F 或

Ω

1 = 1°C、°F 或

Ω

否 是 参数

35.23 Temperature 2 warning level（温度 2警告等级）

电机温度监控功能 2的警告等级。

定义电机温度监控功能 2 的警告等级。在测量电机温度 2 超过该等级时，将产生警告 A492 Motor
temperature 2。
由 96.02 Unit selection选择单位。

注：使用 PTC 传感器时，单位为Ω。

-80 … 10000 110 或 230 °C、°F 或

Ω

1 = 1°C、°F 或

Ω

否 是 参数

35.24 Temperature 2 AI source（温度 2的模拟输入信号源）

电机温度监控功能 2的模拟输入信号源。

指定 35.21 Temperature 2 source需要的模拟输入。如果输入位于 I/O 扩展模块上，使用 Other 来连

接 14.26 AI1 actual value等。

Other（其它）; 信号源选择。

0：Not selected（未选择）; 未使用。

1：AI1 actual value（模拟输入 1 的实际值）; 控制单元上的模拟输入 AI1。
2：AI2 actual value（模拟输入 2 的实际值）; 控制单元上的模拟输入 AI2。
0 … 2 未选择 - 1 = 1 否 是 参数

35.25 Supervision 2 klixon source（监控 2的 klixon 信号源）

电机温度监控功能 2的 Klixon信号源。

如果选择数字输入，同时 klixon 开路，将产生故障 4982 Motor temperature 2 measured/estimated。
0 = Klixon open（Klixon开路）。

1 = Klixon closed（Klixon 闭合）。

注：可串联几个 klixon。
0：Klixon open（Klixon 开 路 ）; klixon 开 路 。 生 成 故 障 4982 Motor temperature 2
measured/estimated。
1：Klixon closed（Klixon 闭合）; klixon闭合。正常运行。

2：None（无）；未启用。监控 2 的 klixon 被禁止。

3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 无 - 1 = 1 否 是 参数
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16 位现场总线标

定值

易失 运行中修

改

类型

35.50 Motor ambient temperature 1（电机环境温度 1）
电机热保护模型 1 的环境温度。

根据电机热保护模型定义电机的环境温度。

由 96.02 Unit selection选择单位。

电机热保护模型根据参数 35.50 … 35.55 估算电机温度。如果电机在负载曲线以上的区域运行，电

机温度就会升高；如果在负载曲线以下区域运行，温度就会降低。

警告！

如果因灰尘、污垢等原因使得电机不能正确冷却，则该模型不能保护电机。

-80 … 1000 20 或 68 °C 或 °F 1 = 1°C 或°F 否 是 参数
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易失 运行中修

改
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35.51 Motor load curve 1（电机负载曲线 1）
电机热保护模型 1 的最大负载。

以 99.11 M1 nominal current的百分比形式，结合 35.52 Zero speed load 1 和 35.53 Break point 1 定义

电机负载曲线。负载曲线使用电机热模型来估算电机温度。

在电机负载曲线=100%时，最大负载等于 99.11 M1 nominal current 的值。较高的负载将使电机升

温。

注：如果环境温度与 35.50 Motor ambient temperature 1 不同，负载曲线应该进行调整。

0.00 … 325.00 100.00 % 100 = 1 % 否 是 参数

35.52 Zero speed load 1（零速负载 1）
电机热保护模型 1 的零速负载。

以 99.11 M1 nominal current 的百分比形式，为电机负载曲线定义零速时的最大电机负载。参见

35.51 Motor load curve 1 和 35.53 Break point 1。如果电机安装了外部风机来加强冷却，则可以使用

更高的值。参见电机制造商的建议。

0.00 … 325.00 100.00 % 100 = 1 % 否 是 参数

35.53 Break point 1（分界点 1）
电机热保护模型 1 的分界点。

以 99.11 M1 nominal current 的百分比形式，为负载曲线定义分界点速度。在该点上，电机负载曲

线开始从 35.51 Motor load curve 1 下降到 35.52 Zero speed load 1。
0.00 … 30000.00 1500.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数
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改

类型

35.54 Motor nominal temperature rise 1（电机额定温升 1）
电机热保护模型 1 的温升。

定义当电机的负载达到 99.11 M1 nominal current 时电机，在 35.50 Motor ambient temperature 1 以上

的温升。参见电机制造商的建议。

单位通过参数 96.02 Unit selection 进行选择。

0 … 10000 80 或 176 °C 或 °F 1 = 1°C 或°F 否 是 参数

35.55 Motor thermal time constant 1（电机热时间常数 1）
电机热保护模型 1 的电机热时间常数。

定义电机热保护模型的热时间常数。这是达到 63%的额定电机温度的时间。参见电机制造商的建

议。
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0 … 32500 256 s 1 = 1 s 否 是 参数
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35.58 Motor ambient temperature 2（电机环境温度 2）
电机热保护模型 2 的环境温度。

根据电机热保护模型定义电机的环境温度。

由 96.02 Unit selection选择单位。

电机热保护模型根据参数 35.58 … 35.63 估算电机温度。如果电机在负载曲线以上的区域运行，电

机温度就会升高；如果在负载曲线以下区域运行，温度就会降低。

警告！

如果因灰尘、污垢等原因使得电机不能正确冷却，则该模型不能保护电机。

-80 … 1000 20 或 68 °C 或 °F 1 = 1°C 或°F 否 是 参数

35.59 Motor load curve 2（电机负载曲线 2）
电机热保护模型 2 的最大负载。

以 42.08 M2 nominal current 的百分比形式，结合 35.60 Zero speed load 2 和 35.61 Break point 2 定义

电机负载曲线。电机热保护模型会使用到负载曲线来估算电机温度。

在电机负载曲线=100%时，最大负载等于 42.08 M2 nominal current 的值。较高的负载将使电机升

温。

注：如果环境温度与 35.58 Motor ambient temperature 2 不同，负载曲线应该进行调整。

0.00 … 325.00 100.00 % 100 = 1 % 否 是 参数

35.60 Zero speed load 2（零速负载 2）
电机热保护模型 2 的零速负载。

以 42.08 M2 nominal current 的百分比形式，为电机负载曲线定义零速时的最大电机负载。参见

35.59 Motor load curve 2 和 35.61 Break point 2。如果电机安装了外部电机风机来加强冷却，则可以

使用更高的值。参见电机制造商的建议。

0.00 … 325.00 100.00 % 100 = 1 % 否 是 参数

35.61 Break point 2（分界点 2）
电机热保护模型 2 的分界点。

以 42.08 M2 nominal current 的百分比形式，为负载曲线定义分界点速度。在该点上，电机负载曲

线开始从 35.59 Motor load curve 2 下降到 35.60 Zero speed load 2。
0.00 … 30000.00 1500.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数
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35.62 Motor nominal temperature rise 2（电机额定温升 2）
电机热保护模型 2 的温升。

定义当电机的负载达到 42.08 M2 nominal current 时电机，在 35.58 Motor ambient temperature 2 以上

的温升。参见电机制造商的建议。

单位通过参数 96.02 Unit selection 进行选择。

0 … 10000 80 或 176 °C 或 °F 1 = 1°C 或°F 否 是 参数

35.63 Motor thermal time constant 2（电机热时间常数 2）
电机热保护模型 2 的电机热时间常数。

定义电机热保护模型的热时间常数。这是达到 63%的额定电机温度的时间。参见电机制造商的建

议。
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0 … 32500 256 s 1 = 1 s 否 是 参数
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36 Load analyzer（负载分析器）
峰值和振幅记录仪设置。

索引 名称
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值

易失 运行中修

改

类型

36.01

36.xx

37 User load curve（用户负载曲线）
用户负载曲线的设置。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

37.01

37.xx

40 Process PID（进程 PID）
过程 PID 控制器的参数值。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

40.01

40.xx

42 Shared motion (2nd motor)（共享运动（第二台电机））
第二台电机的配置。
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42.01

42.xx
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44 Mechanical brake control（机械制动控制）
机械制动的配置。

索引 名称
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范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

44.01

44.xx

45 Energy efficiency（能源效率）
节能计算器设置。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

45.01

45.xx
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46 Monitoring/Scaling settings（监控/标定设置）
速度监控设置、信号滤波和通用标定设置。
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总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

46.01 M1 speed scaling（电机 1速度标定值）

电机 1 的速度标定值。

以 rpm为单位，为所有速度相关参数设置 16位标定。设置的标定值相当于现场总线或主机-从机通

信中的 20000。
46.01 M1 speed scaling在值> 0 rpm时有效。在值为 0 rpm时，采用 30.11 M1 minimum speed和 30.12
M1 maximum speed 的最大绝对值。

参见 46.02 M1 speed scaling actual。

注：

- 如果通过上位控制（比如现场总线）读写速度，需设置 46.01 M1 speed scaling。
- 速度单位的最大数量为 32000。
调试提示：

- 把 46.01 M1 speed scaling设置为 30.11 M1 minimum speed和 30.12 M1 maximum speed的最大绝

对值。

- 把 99.14 M1 nominal (base) speed 设置为电机 1 的基本速度。

- 把 30.11 M1 minimum speed和 30.12 M1 maximum speed设置为±最大速度。

- 确保 31.30 M1 overspeed trip margin的设置在 1.6 x 46.01 M1 speed scaling (1.6 = 32000/20000)之
间。

0 … 30000 1500 rpm 参见 46.02 否 是 参数

46.02 M1 speed scaling actual（电机 1 速度实际标定值）

电机 1 速度的实际标定值和加速/减速斜率。

以 rpm为单位，显示所有速度相关参数设置 16位标定值。标定值相当于现场总线或主机-从机通信

中的 20000。参见 46.01 M1 speed scaling。
定义加速/减速斜率。参见 23.12 Acceleration time 1 和 23.13 Deceleration time 1。因此，加速和减速

斜坡时间与 46.02 M1 speed scaling actual 相关，与 30.11 M1 minimum speed或 30.12 Maximum speed
无关。

0 … 30000 - rpm 1 = 1 rpm 是 否 信号

46.03 M1 torque scaling（电机 1转矩标定值）

电机 1 的转矩标定值。

以 99.02 M1 nominal torque 的百分比形式，设置所有转矩相关参数的 16 位标定值。设置的标定值

相当于现场总线或主机-从机通信等中的 10000。
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0.00 … 325.00 100.00 % 参见 46.04 否 是 参数

46.04 M1 torque scaling actual（电机 1 转矩实际标定值）

电机 1 的实际转矩标定值。

以 99.02 M1 nominal torque 的百分比显示所有转矩相关参数的 16 位标定值。标定值相当于现场总

线或主机-从机通信等中的 10000。参见 46.03 M1 torque scaling。
可在 99.02 M1 nominal torque 中查看以 Nm 或 lb ft 为单位的电机 1 额定转矩。

0.00 … 325.00 - % 100 = 1 % 是 否 信号
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46.06 Speed reference zero scaling（速度给定值零标定值）

对应于最小现场总线给定值的速度。

定义与从现场总线收到的零给定值对应的速度。例如，对于设置 500，现场总线给定值范围 0…

20000 与速度范围 500 … 46.02 M1 speed scaling actual 对应。

注：此参数仅针对 ABB 变流器通讯配置文件有效。

0 … 30000 0 rpm 参见 46.02 否 是 参数

46.11 Filter time motor speed（电机转速滤波时间）

电机转速反馈滤波时间常数。

01.01 Used motor speed filtered、01.02 EMF speed filtered、01.03 OnBoard tacho speed filtered、01.04
OnBoard encoder speed filtered、01.05 Encoder 1 speed filtered和 01.06 Encoder 2 speed filtered的滤波

时间常数。

注：滤波后的速度仅供门上的显示仪表使用。它不影响用于变流器控制的速度反馈。

0 … 32500 500 ms 1 = 1 ms 否 是 参数

46.13 Filter time motor torque（电机转矩滤波时间）

电机转矩信号的滤波时间常数。

01.17 Motor torque filtered 的滤波时间常数。用于 EMF控制器和 EMF前馈。

0 … 32500 1000 ms 1 = 1 ms 否 是 参数

46.14 Filter time power output（功率输出滤波时间）

输出功率信号的滤波时间常数。

信号 01.24 Output power in kW的滤波时间常数。

0 … 32500 500 ms 1 = 1 ms 否 是 参数

46.21 At speed hysteresis（速度设定点滞后）

速度控制中设定点指示的等级。

为速度控制变流器定义设定点等级。

在 22.01 Speed reference unlimited和 90.01 Motor speed for control之间的绝对差值在 46.21 At speed
hysteresis 以内时，变流器设置 06.15.b08 Main status word。

0.00 … 30000.00 20.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数

46.23 At torque hysteresis（转矩设定点滞后）

转矩控制中设定点指示的等级。

为转矩控制变流器定义设定点等级。

在 26.73 Torque reference 4 和 01.17 Motor torque filtered之间的绝对差值在 46.23 At torque hysteresis
以内时，变流器设置 06.15.b08 Main status word。
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范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

0.00 … 325.00 10.00 % 参见 46.04 否 是 参数

46.31 Above speed level（高于速度等级）

速度等级设置。

定义一个速度等级。在 90.01 Motor speed for control 超过该等级时，变流器设置 06.17.b10 Drive
status word 2。
注：通过 46.31 Above speed level，可自动在速度斜坡的两套加速/减速时间之间，或在速度控制器

的两套比例增益和积分时间之间自动切换。参见23.11 Ramp set selection = Speed level和 25.13 Speed
controller set selection = Speed level 或 Speed error。
0.00 … 30000.00 1500.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数

46.33 Above torque level（高于转矩等级）

转矩等级设置。

定义一个转矩等级。在 01.17 Motor torque filtered 超过该等级时，变流器设置 06.17.b10 Drive status
word 2。
0.00 … 325.00 300.00 % 参见 46.04 否 是 参数

47 Data storage（数据存储）
使用其他参数源和目标设置可以读写的数据存储参数。

注：不同的数据类型对应于不同的存储参数。整数型存储参数 47.11 … 47.28 不能用作其它参数的

信号源。没有 Other（其它）; 可选择信号源。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

47.01 Data storage 1 real32（32位实型数据存储 1）
数据存储参数 1。
存储参数 47.01 … 47.08：
- 是可用于其它参数的信号源值的 32 位实数（浮点），比如 Other;source selection。
- 可用作接收的 16 位数据的目标。参见参数组 62 D2D and DDCS receive data。
- 可用作发送的 16 位数据的信号源。参见参数组 61 D2D and DDCS transmit data。
- 标定和范围由参数 47.31 … 47.38 定义。

本数据存储参数是保留类型。在变流器断电时，其值将被保存。因此，它不会丢失它的值。
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参见 47.31 0.000 - 参见 47.31 否 是 参数

47.02 Data storage 2 real32（32位实型数据存储 2）
数据存储参数 2。
参见 47.01 Data storage 1 real32。
参见 47.32 0.000 - 参见 47.32 否 是 参数

47.03 Data storage 3 real32（32位实型数据存储 3）
数据存储参数 3。
参见 47.01 Data storage 1 real32。
参见 47.33 0.000 - 参见 47.33 否 是 参数

47.04 Data storage 4 real32（32位实型数据存储 4）
数据存储参数 4。
参见 47.01 Data storage 1 real32。
参见 47.34 0.000 - 参见 47.34 否 是 参数

47.05 Data storage 5 real32（32位实型数据存储 5）
数据存储参数 5。
参见 47.01 Data storage 1 real32。
参见 47.35 0.000 - 参见 47.35 否 是 参数

47.06 Data storage 6 real32（32位实型数据存储 6）
数据存储参数 6。
参见 47.01 Data storage 1 real32。
参见 47.36 0.000 - 参见 47.36 否 是 参数

47.07 Data storage 7 real32（32位实型数据存储 7）
数据存储参数 7。
参见 47.01 Data storage 1 real32。
参见 47.37 0.000 - 参见 47.37 否 是 参数

47.08 Data storage 8 real32（32位实型数据存储 8）
数据存储参数 8。
参见 47.01 Data storage 1 real32。
参见 47.38 0.000 - 参见 47.38 否 是 参数

47.11 Data storage 1 int32（32位整型数据存储 1）
数据存储参数 9。
32 位整数。

-2147483648 …
2147483647

0 - - 否 是 参数

47.12 Data storage 2 int32（32位整型数据存储 2）
数据存储参数 10。
32 位整数。

-2147483648 …
2147483647

0 - - 否 是 参数
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易失 运行中修
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47.13 Data storage 3 int32（32位整型数据存储 3）
数据存储参数 11。
32 位整数。

-2147483648 …
2147483647

0 - - 否 是 参数

47.14 Data storage 4 int32（32位整型数据存储 4）
数据存储参数 12。
32 位整数。

-2147483648 …
2147483647

0 - - 否 是 参数

47.15 Data storage 5 int32（32位整型数据存储 5）
数据存储参数 13。
32 位整数。

-2147483648 …
2147483647

0 - - 否 是 参数

47.16 Data storage 6 int32（32位整型数据存储 6）
数据存储参数 14。
32 位整数。

-2147483648 …
2147483647

0 - - 否 是 参数

47.17 Data storage 7 int32（32位整型数据存储 7）
数据存储参数 15。
32 位整数。

-2147483648 …
2147483647

0 - - 否 是 参数
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47.18 Data storage 8 int32（32位整型数据存储 8）
数据存储参数 16。
32 位整数。

-2147483648 …
2147483647

0 - - 否 是 参数

47.21 Data storage 1 int16（16位整型数据存储 1）
数据存储参数 17。
16 位整数。

-32768 … 32767 0 - 1 = 1 否 是 参数

47.22 Data storage 2 int16（16位整型数据存储 2）
数据存储参数 18。
16 位整数。

-32768 … 32767 0 - 1 = 1 否 是 参数

47.23 Data storage 3 int16（16位整型数据存储 3）
数据存储参数 19。
16 位整数。

-32768 … 32767 0 - 1 = 1 否 是 参数

47.24 Data storage 4 int16（16位整型数据存储 4）
数据存储参数 20。
16 位整数。

-32768 … 32767 0 - 1 = 1 否 是 参数

47.25 Data storage 5 int16（16位整型数据存储 5）
数据存储参数 21。
16 位整数。

-32768 … 32767 0 - 1 = 1 否 是 参数

47.26 Data storage 6 int16（16位整型数据存储 6）
数据存储参数 22。
16 位整数。

-32768 … 32767 0 - 1 = 1 否 是 参数

47.27 Data storage 7 int16（16位整型数据存储 7）
数据存储参数 23。
16 位整数。

-32768 … 32767 0 - 1 = 1 否 是 参数

47.28 Data storage 8 int16（16位整型数据存储 8）
数据存储参数 24。
16 位整数。

-32768 … 32767 0 - 1 = 1 否 是 参数

47.31 Data storage 1 real32 type（32 位实型数据存储 1）
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47.01 Data storage 1 real32的数据类型。

定义 47.01 Data storage 1 real32 的标定和范围。在数据存储参数用于以下用途时，将使用标定：

- 接收 16 位数据。参见参数组 62 D2D and DDCS receive data。
- 发送 16 位数据。参见参数组 61 D2D and DDCS transmit data。
0：Unscaled（未标定）; 仅用于数据存储。范围：-2147483.264 … 2147473.264。
1：Transparent（映射）; 标定：1 = 1。范围：-32768 … 32767。
2：General（通用）; 标定：100 = 1。范围：-327.68 … 327.67。
3：Torque（转矩）; 由 46.04 M1 torque scaling actual 定义标定。范围：-325.00 … 325.00。
4：Speed（速度）; 由 46.02 M1 speed scaling actual定义标定。范围：-30000.00 … 30000.00。
5：Current（电流）; 标定值的形式为 99.11 M1 nominal current 的百分比：100 = 1 %。范围：-
325.00 … 325.00。
0 … 5 未标定 - 1 = 1 否 是 参数

47.32 Data storage 2 real32 type（32 位实型数据存储 2）
47.02 Data storage 2 real32的数据类型。

定义 47.02 Data storage 2 real32 的标定和范围。参见 47.31 Data storage 1 real32 type。
0 … 5 未标定 - 1 = 1 否 是 参数

47.33 Data storage 3 real32 type（32 位实型数据存储 3）
47.03 Data storage 3 real32的数据类型。

定义 47.03 Data storage 3 real32 的标定和范围。参见 47.31 Data storage 1 real32 type。
0 … 5 未标定 - 1 = 1 否 是 参数

47.34 Data storage 4 real32 type（32 位实型数据存储 4）
47.04 Data storage 4 real32的数据类型。

定义 47.04 Data storage 4 real32 的标定和范围。参见 47.31 Data storage 1 real32 type。
0 … 5 未标定 - 1 = 1 否 是 参数

47.35 Data storage 5 real32 type（32 位实型数据存储 5）
47.05 Data storage 5 real32的数据类型。

定义 47.05 Data storage 5 real32 的标定和范围。参见 47.31 Data storage 1 real32 type。
0 … 5 未标定 - 1 = 1 否 是 参数

47.36 Data storage 6 real32 type（32 位实型数据存储 6）
47.06 Data storage 6 real32的数据类型。

定义 47.06 Data storage 6 real32 的标定和范围。参见 47.31 Data storage 1 real32 type。
0 … 5 未标定 - 1 = 1 否 是 参数

47.37 Data storage 7 real32 type（32 位实型数据存储 7）
47.07 Data storage 7 real32的数据类型。

定义 47.07 Data storage 7 real32 的标定和范围。参见 47.31 Data storage 1 real32 type。
0 … 5 未标定 - 1 = 1 否 是 参数

47.38 Data storage 8 real32 type（32 位实型数据存储 8）
47.08 Data storage 8 real32的数据类型。

定义 47.08 Data storage 8 real32 的标定和范围。参见 47.31 Data storage 1 real32 type。
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0 … 5 未标定 - 1 = 1 否 是 参数

49 Panel port communication（控制盘端口通讯）
变流器控制盘端口的通讯设置。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

49.01 Node ID number（节点 ID 编号）

控制盘/PC工具链接的节点 ID 编号。

定义变流器节点 ID。连接到网络的所有变流器必须具有唯一的节点 ID。

注：对网络中的变流器，建议为备用/替代变流器保留 49.01 Network ID number = 1。
1 … 32 1 - 1 = 1 否 是 参数

49.03 Baud rate（波特率）

控制盘/PC工具的链接速度。

定义控制盘/PC 工具的链接传输率。

0：9.6 kbps; 9.6 kbit/s。
1：38.4 kbps; 38.4 kbit/s。
2：57.6 kbps; 57.6 kbit/s。
3：86.4 kbps; 86.4 kbit/s。
4：115.2 kbps; 115.2 kbit/s。
5：230.4 kbps; 230.4 kbit/s。
6：460.8 kbps; 460.8 kbit/s。
7：921.6 kbps; 921.6 kbit/s。
0 … 7 230.4 kbps - 1 = 1 否 是 参数

49.04 Communication loss time（通讯丢失时间）

控制盘/PC工具链接的通讯丢失超时。

定义在执行 49.05 Communication loss action中定义的动作前控制盘/PC 工具通讯丢失的延时。当通

讯链接未能更新消息时，开始计时。

0 … 32500 1000 ms 1 = 1 ms 否 是 参数

49.05 Communication loss action（通讯丢失操作）

控制盘/PC工具链接的通讯丢失动作。

选择控制盘/PC 工具通讯丢失时变流器的反应。

0：No action（无动作）; 无，禁止通讯丢失功能。

1：Fault（故障）; 根据 31.13 Fault stop mode communication，将产生故障 7081 Control panel/PC
tool link communication，同时电机停止。只有在从控制盘/PC 工具（本地模式）控制变流器时，才

会发生。

2：Warning（警告）; 将产生警告 A7EE Control panel/PC tool link communication。即使没有控制盘
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/PC工具进行控制，也会发生该情况。

警告！

确保能够在通讯中断的情况下安全地继续运行。

3：Last speed（最近一次的速度）; 将产生警告 A7EE Control panel/PC tool link communication，并

把速度保持在变流器之前运行时的速度。该速度取决于用 850 ms 的低通滤波器的速度反馈速度。

警告！

确保能够在通讯中断的情况下安全地继续运行。

4：Speed reference safe（安全速度给定值）; 将产生警告 A7EE Control panel/PC tool link
communication，并把速度设置为 22.46 Speed reference safe中定义的值。

警告！

确保能够在通讯中断的情况下安全地继续运行。

0 … 4 无动作 - 1 = 1 否 是 参数

49.06 Refresh settings（刷新设置）

控制盘/PC工具链接的通讯刷新命令。

应用参数 49.01 … 49.05 的设置。在刷新完成时自动变为 Done。
注：刷新可能会导致通讯中断，因此要求重新连接变流器。

0：Done（完成）; 0，正常运行或完成刷新。

1：Refresh（刷新）; 1，刷新参数 49.01 … 49.05。
0 … 1 Done - 1 = 1 是 是 参数
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索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定
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改
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50.01 FBA A enable（允许现场总线适配器 A）

允许/禁止现场总线适配器 A。

允许/禁止变流器和现场总线适配器 A之间的通讯，并指定适配器在插槽 1 … 插槽 3 中的位置。

0：Disable（禁止）; 禁止变流器和现场总线适配器 A之间的通讯。

1：Option slot1（选件插槽 1）; 允许变流器和现场总线适配器 A 之间的通讯。适配器位于插槽 1
中。

2：Option slot2（选件插槽 2）; 允许变流器和现场总线适配器 A 之间的通讯。适配器位于插槽 2
中。

3：Option slot3（选件插槽 3）; 允许变流器和现场总线适配器 A 之间的通讯。适配器位于插槽 3
中。

0 … 3 Disable - 1 = 1 否 否 参数

50.02 FBA A comm loss func（现场总线适配器 A通讯丢失功能）

现场总线适配器 A的通讯丢失动作。

选择现场总线通讯丢失后变流器的反应。

0：No action（无动作）; 无，禁止通讯丢失功能。

1：Fault（故障）; 根据 31.13 Fault stop mode communication，将产生故障 7510 FBA A
communication，同时电机停止。只有在通过现场总线控制变流器时，才会出现。

2：Warning（警告）; 将产生警告 A7C1 FBA A communication。即使现场总线没有进行控制，也

会发生。

警告！

确保能够在通讯中断的情况下安全地继续运行。

3：Last speed（最近一次的速度）; 将产生警告 A7C1 FBA A communication，并把速度保持在变流

器之前运行的速度。该速度取决于用 850 ms 的低通滤波器的速度反馈速度。

警告！

确保能够在通讯中断的情况下安全地继续运行。

4：Speed reference safe（安全速度给定值）; 将产生警告 A7C1 FBA A communicationn，并把速度

设置为 22.46 Speed reference safe中定义的值。

警告！

确保能够在通讯中断的情况下安全地继续运行。

5：Fault always（始终生成故障）; 根据 31.13 Fault stop mode communication，将产生故障 7510
FBA A communication，同时电机停止。即使现场总线没有进行控制，也会发生。

0 … 5 无动作 - 1 = 1 否 是 参数

50.03 FBA A comm loss timeout（现场总线适配器 A 通讯丢失超时）

现场总线适配器 A的通讯丢失超时。

定义在执行 50.02 FBA A comm loss func 中定义的动作前现场总线通讯丢失的延时。当通讯链接未

能更新消息时，开始计时。

0 … 32500 300 ms 1 = 1 ms 否 是 参数

50.04 FBA A ref1 type（现场总线适配器 A 给定值 1的类型）
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现场总线适配器 A给定值 1 的类型。

选择主机（比如 PLC）发送给现场总线适配器 A 的 03.05 FBA A reference 1 的类型和标定值。

0：Auto（自动）; 根据输入给定值所连接到的给定值链自动选择类型和标定。如果给定值未连接

到任何链，则使用 Transparent 设置。

参数 Auto type and scaling（自动类型和标定）

22.11 Speed reference 1 source 速度
22.12 Speed reference 2 source
23.32 Direct speed reference
26.11 Torque reference 1 source 转矩
26.12 Torque reference 2 source
27.22 Current reference source 电流

28.18 EMF reference source 通用
28.20 EMF voltage correction source
28.29 Flux correction source

1：Transparent（映射）; 不采用标定。

2：General（通用）; 标定 100=1（即整数和两位小数）的通用给定值。

3：Torque（转矩）; 由 46.04 M1 torque scaling actual 定义标定。

4：Speed（速度）; 由 46.02 M1 speed scaling actual定义标定。

5：Current（电流）; 标定值为 99.11 M1 nominal current 的百分比：100 = 1 %。

0 … 5 自动 - 1 = 1 否 是 参数

50.05 FBA A ref2 type（现场总线适配器 A 给定值 2的类型）

现场总线适配器 A给定值 2 的类型。

选择主机（比如 PLC）发送给现场总线适配器 A 的 03.06 FBA A reference 2 的类型和标定值。参见

50.04 FBA A ref1 type。
0 … 5 自动 - 1 = 1 否 是 参数

50.07 FBA A actual 1 type（现场总线适配器 A实际值 1的类型）

现场总线适配器 A实际值 1 的类型。

选择由现场总线适配器 A发送给主机（比如 PLC）的实际值 1 的类型/信号源和标定。

0：Auto（自动）; 类型/信号源和标定将遵循由 50.04 FBA A ref1 type 选择的给定值 1 的类型。

对个别设置，参见下文。

1：Transparent（映射）; 参数 50.10 FBA A act1 transparent source选择的值被作为实际值 1 发送。

未标定。16 位标定为 1=1。
2：General（通用）; 参数 50.10 FBA A act1 transparent source选择的值作为实际值 1 发送。采用 16
位标定 100 = 1 （即整数和两位小数）。

3：Torque（转矩）; 01.17 Motor torque filtered 被作为实际值 1 发送。由 46.04 M1 torque scaling
actual 定义标定。

4：Speed（速度）; 01.01 Used motor speed filtered被作为实际值 1 发送。由 46.02 M1 speed scaling
actual 定义标定。

5：Current（电流）; 27.05 Motor current 被作为实际值 1 发送。标定为 99.11 M1 nominal current的
百分比：
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6：Position（位置）; 电机位置被作为实际值 1 发送。参见 90.06 Motor position scaled。
0 … 6 自动 - 1 = 1 否 是 参数

50.08 FBA A actual 2 type（现场总线适配器 A实际值 2的类型）

现场总线适配器 A实际值 2 的类型。

选择由现场总线适配器 A 发送给主机（比如 PLC）的实际值 2 的类型/信号源和标定。参见 50.07
FBA A actual 1 type。
0 … 6 自动 - 1 = 1 否 是 参数

50.09 FBA A SW transparent source（现场总线适配器 A 状态字的映射信号源）

现场总线适配器 A状态字的映射信号源。

当现场总线适配器设置为映射通讯配置文件时（比如通过其在 51 组参数中的配置），状态字的信

号源。需使用的参数取决于现场总线。

Other（其它）; 信号源选择，比如 06.15 Main Status Word。
0：Not selected（未选择）; 没有选择信号源。

0 … 0 未选择 - 1 = 1 否 是 参数
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50.10 FBA A act1 transparent source（现场总线适配器 A 的实际值 1的映射信号源）

现场总线适配器 A实际值 1 的映射信号源。

选择在 50.07 FBA A actual 1 type = Transparent 或 General时，由现场总线适配器 A 发送给主机（比

如 PLC）的实际值 1 的信号源。

Other（其它）; 信号源选择，比如来自第一组参数的值。

0：Not selected（未选择）; 没有选择信号源。

0 … 0 未选择 - 1 = 1 否 是 参数

50.11 FBA A act2 transparent source（现场总线适配器 A 的实际值 2的映射信号源）

现场总线适配器 A实际值 2 的映射信号源。

选择在 50.08 FBA A actual 2 type = Transparent 或 General时，由现场总线适配器 A 发送给主机（比

如 PLC）的实际值 2 的信号源。

Other（其它）; 信号源选择，比如来自第一组参数的值。

0：Not selected（未选择）; 没有选择信号源。

0 … 0 未选择 - 1 = 1 否 是 参数

50.12 FBA A debug mode（现场总线适配器 A 的调试模式）

现场总线适配器 A的调试模式。

允许显示接收自和发送至现场总线适配器 A 的原始（未修改）数据。数据显示在 50.13…50.18
中。

注：此功能仅可用于调试。

0：Disable（禁止）; 禁止显示来自现场总线适配器 A的原始数据。

1：Enable（允许）; 允许显示来自现场总线适配器 A 的原始数据。

0 … 1 禁止 - 1 = 1 否 否 参数

50.13 FBA A control word（现场总线适配器 A 的控制字）

现场总线适配器 A的原始控制字。

如果 50.12 FBA A debug mode = Enable，则显示由主机（比如 PLC）发送给现场总线适配器 A 的原

始（未修改）控制字。

00000000h ...
FFFFFFFFh

- - 1 = 1 是 否 信号

50.14 FBA A reference 1（现场总线适配器 A的给定值 1）
现场总线适配器 A的原始给定值 1。
如果 50.12 FBA A debug mode = Enable，则显示由主机（比如 PLC）发送给现场总线适配器 A 的原

始（未修改）给定值 1（REF1）。
-2147483648 …
2147483647

- - 1 = 1 是 否 信号

50.15 FBA A reference 2（现场总线适配器 A的给定值 2）
现场总线适配器 A的原始给定值 2。
如果 50.12 FBA A debug mode = Enable，则显示由主机（比如 PLC）发送给现场总线适配器 A 的原

始（未修改）给定值 2（REF2）。
-2147483648 …
2147483647

- - 1 = 1 是 否 信号
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50.16 FBA A status word（现场总线适配器 A的状态字）

现场总线适配器 A的原始状态字。

如果 50.12 FBA A debug mode = Enable，则显示由现场总线适配器 A发送给主机 (PLC)的原始（未

修改）状态字。

00000000h ...
FFFFFFFFh

- - 1 = 1 是 否 信号

50.17 FBA A actual value 1（现场总线适配器 A 的实际值 1）
现场总线适配器 A的原始实际值 1。
如果 50.12 FBA A debug mode = Enable，则显示由现场总线适配器 A发送给主机 (PLC)的原始（未

修改）实际字 1（ACT1）。
-2147483648 …
2147483647

- - 1 = 1 是 否 信号

50.18 FBA A actual value 2（现场总线适配器 A 的实际值 2）
现场总线适配器 A的原始实际值 2。
如果 50.12 FBA A debug mode = Enable，则显示由现场总线适配器 A发送给主机 (PLC)的原始（未

修改）实际字 2（ACT2）。
-2147483648 …
2147483647

- - 1 = 1 是 否 信号

50.21 FBA A timelevel sel（现场总线适配器 A 的时间等级选择）

现场总线适配器 A的通讯时间等级。

一般而言，读取/写入服务的时间等级较低会降低 CPU 负载。根据 50.21 FBA A timelevel sel，下表

显示了高和低循环数据的读/写服务的时间等级。

50.21 FBA A timelevel sel（现

场总线适配器 A的时间等级选

择）

高循环* 低循环**

正常 2 ms 10 ms
快 500 μs 2 ms
极快 250 μs 2 ms
监测 10 ms 2 ms

* 高循环数据由来自现场总线的状态字、ACT1 和 ACT2 组成。

** 低循环数据由 52 FBA A data in、53 FBA A data out and acyclic data 的参数数据组成。

来自现场总线的控制字、REF1 和 REF2 被作为中断来处理。

0：Normal（正常）; 正常速度。

1：Fast（快）; 快速。

2：Very fast（极快）; 极快的速度。

3：Monitoring（监控）; 低速。针对 PC工具通讯和监测使用进行优化。

0 … 3 正常 - 1 = 1 否 否 参数

50.29 FBA A profile（现场总线适配器 A 的配置文件）

0：ABB drive profile（ABB 变流器配置文件）;
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4：DCP;
0 … 4 ABB 变流器配

置文件

- 1 = 1 否 否 参数

50.31 FBA B enable（允许现场总线适配器 B）
允许/禁止现场总线适配器 B。
允许/禁止变流器和现场总线适配器 B 之间的通讯，并指定适配器在插槽 1 … 插槽 3 中的位置。

0：Disable（禁止）; 禁止变流器和现场总线适配器 B之间的通讯。

1：Option slot1（选件插槽 1）; 允许变流器和现场总线适配器 B 之间的通讯。适配器位于插槽 1
中。

2：Option slot2（选件插槽 2）; 允许变流器和现场总线适配器 B 之间的通讯。适配器位于插槽 2
中。

3：Option slot3（选件插槽 3）; 允许变流器和现场总线适配器 B 之间的通讯。适配器位于插槽 3
中。

0 … 3 禁止 - 1 = 1 否 否 参数

50.32 FBA B comm loss func（现场总线适配器 B的通讯丢失功能）

现场总线适配器 B的通讯丢失动作。

选择现场总线通讯丢失后变流器的反应。

0：No action（无动作）; 无，禁止通讯丢失功能。

1：Fault（故障）; 根据 31.13 Fault stop mode communication，将产生故障 7520 FBA B
communication，同时电机停止。只有在通过现场总线控制变流器时，才会出现。

2：Warning（警告）; 将产生警告 A7C2 FBA B communication。即使现场总线没有进行控制，也

会发生。

警告！

确保能够在通讯中断的情况下安全地继续运行。

3：Last speed（最近一次的速度）; 将产生警告 A7C2 FBA B communication，并把速度保持到变流

器之前运行的等级。该速度取决于用 850 ms 的低通滤波器的速度反馈速度。

警告！

确保能够在通讯中断的情况下安全地继续运行。

4：Speed reference safe（安全速度给定值）; 将产生警告 A7C2 FBA B communication，并把速度设

置为 22.46 Speed reference safe中定义的值。

警告！

确保能够在通讯中断的情况下安全地继续运行。

5：Fault always（始终生成故障）; 根据 31.13 Fault stop mode communication，将产生故障 7520
FBA B communication，同时电机停止。即使现场总线没有进行控制，也会发生。

0 … 5 无动作 - 1 = 1 否 是 参数

50.33 FBA B comm loss timeout（现场总线适配器 B 的通讯丢失超时）

现场总线适配器 B的通讯丢失超时。

定义在执行 50.32 FBA B comm loss func 中定义的操作前现场总线通讯的延时。当通讯链接未能更

新消息时，开始计时。

0 … 32500 300 ms 1 = 1 ms 否 是 参数
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50.34 FBA B ref1 type（现场总线适配器 B 给定值 1的类型）

现场总线适配器 B给定值 1 的类型。

选择主机（比如 PLC）发送给现场总线适配器 B 的 03.07 FBA B reference 1 的类型和标定值。参见

50.04 FBA A ref1 type。
0 … 5 自动 - 1 = 1 否 是 参数

50.35 FBA B ref2 type（现场总线适配器 B 给定值 2的类型）

现场总线适配器 B给定值 2 的类型。

选择主机（比如 PLC）发送给现场总线适配器 B 的 03.08 FBA B reference 2 的类型和标定值。参见

50.04 FBA A ref1 type。
0 … 5 自动 - 1 = 1 否 是 参数

50.37 FBA B actual 1 type（现场总线适配器 B 实际值 1的类型）

现场总线适配器 B实际值 1 的类型。

选择由现场总线适配器 B 发送给主机（比如 PLC）的实际值 1 的类型/信号源和标定。参见 50.07
FBA A actual 1 type。
0 … 6 自动 - 1 = 1 否 是 参数

50.38 FBA B actual 2 type（现场总线适配器 B 实际值 2的类型）

现场总线适配器 B实际值 2 的类型。

选择由现场总线适配器 B 发送给主机（比如 PLC）的实际值 2 的类型/信号源和标定。参见 50.07
FBA A actual 1 type。
0 … 6 自动 - 1 = 1 否 是 参数

50.39 FBA B SW transparent source（现场总线适配器 B状态字的映射信号源）

现场总线适配器 B状态字的映射信号源。

选择在把现场总线适配器设置为映射通讯配置文件时（比如通过其在 54 组参数中的配置参数），

状态字的信号源。需使用的参数取决于现场总线。

Other（其它）; 信号源选择，比如 06.15 Main Status Word。
0：Not selected（未选择）; 没有选择信号源。

0 … 0 未选择 - 1 = 1 否 是 参数
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50.40 FBA B act1 transparent source（现场总线适配器 B 实际值 1 的映射信号源）

现场总线适配器 B实际值 1 的映射信号源。

选择在 50.37 FBA B actual 1 type = Transparent或 General时，由现场总线适配器 B 发送给主机（比

如 PLC）的实际值 1 的信号源。

Other（其它）; 信号源选择，比如来自第一组参数的值。

0：Not selected（未选择）; 没有选择信号源。

0 … 0 未选择 - 1 = 1 否 是 参数

50.41 FBA B act2 transparent source（现场总线适配器 B 实际值 2 的映射信号源）

现场总线适配器 B实际值 2 的映射信号源。

选择在 50.38 FBA B actual 2 type = Transparent或 General时，由现场总线适配器 B 发送给主机（比

如 PLC）的实际值 2 的信号源。

Other（其它）; 信号源选择，比如来自第一组参数的值。

0：Not selected（未选择）; 没有选择信号源。

0 … 0 未选择 - 1 = 1 否 是 参数

50.42 FBA B debug mode（现场总线适配器 B 的调试模式）

现场总线适配器 B的调试模式。

允许显示接收自和发送至现场总线适配器B的原始（未修改）数据。数据显示在 50.43…50.48中。

注：此功能仅可用于调试。

0：Disable（禁止）; 禁止显示来自现场总线适配器 B的原始数据。

1：Enable（允许）; 允许显示来自现场总线适配器 B的原始数据。

0 … 1 禁止 - 1 = 1 否 否 参数

50.43 FBA B control word（现场总线适配器 B 的控制字）

现场总线适配器 B的原始控制字。

如果 50.42 FBA B debug mode = Enable，则显示由主机（比如 PLC）发送给现场总线适配器 B 的原

始（未修改）控制字。

00000000h ...
FFFFFFFFh

- - 1 = 1 是 否 信号

50.44 FBA B reference 1（现场总线适配器 B 的给定值 1）
现场总线适配器 B的原始给定值 1。
如果 50.42 FBA B debug mode = Enable，则显示由主机（比如 PLC）发送给现场总线适配器 B 的原

始（未修改）给定值 1（REF1）。
-2147483648 …
2147483647

- - 1 = 1 是 否 信号

50.45 FBA B reference 2（现场总线适配器 B 的给定值 2）
现场总线适配器 B的原始给定值 2。
如果 50.42 FBA B debug mode = Enable，则显示由主机（比如 PLC）发送给现场总线适配器 B 的原

始（未修改）给定值 2（REF2）。
-2147483648 …
2147483647

- - 1 = 1 是 否 信号

50.46 FBA B status word（现场总线适配器 B的状态字）
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现场总线适配器 B的原始状态字。

如果 50.42 FBA B debug mode = Enable，则显示由现场总线适配器 B发送给主机 (PLC)的原始（未

修改）状态字。

00000000h ...
FFFFFFFFh

- - 1 = 1 是 否 信号

50.47 FBA B actual value 1（现场总线适配器 B 的实际值 1）
现场总线适配器 B的原始实际值 1。
如果 50.42 FBA B debug mode = Enable，则显示由现场总线适配器 B发送给主机 (PLC)的原始（未

修改）实际字 1（ACT1）。
-2147483648 …
2147483647

- - 1 = 1 是 否 信号

50.48 FBA B actual value 2（现场总线适配器 B 的实际值 2）
现场总线适配器 B的原始实际值 2。
如果 50.42 FBA B debug mode = Enable，则显示由现场总线适配器 B发送给主机 (PLC)的原始（未

修改）实际字 2（ACT2）。
-2147483648 …
2147483647

- - 1 = 1 是 否 信号

50.51 FBA B timelevel sel（现场总线适配器 B 的时间等级选择）

现场总线适配器 B的通讯时间等级。

参见 50.21 FBA A timelevel sel。
0 … 3 正常 - 1 = 1 否 否 参数

50.59 FBA B profile（现场总线适配器 B 的配置文件））

0：ABB drive profile（ABB 变流器配置文件）;
4：DCP;
0 … 4 ABB 变流器配

置文件

- 1 = 1 否 否 参数

51 FBA A settings（现场总线适配器 A 的设置）
现场总线适配器 A 的配置。

索引 名称
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51.01 FBA A type（现场总线适配器 A 的类型）

现场总线适配器 A的类型。

显示已连接现场总线适配器 A 模块的类型。

0：None（无） = 模块未找到或未正确连接，或是被参数 50.01 FBA A enable禁止。

1：FPBA;
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32：FCAN;
37：FDNA;
101：FCNA;
128：FENA-11/21;
135：FECA;
136：FEPL;
485：FSCA;
0 … 500 - - 1 = 1 是 否 信号

51.02 …
51.26

FBA A Par2 … FBA A Par26（现场总线适配器 A参数 2...现场总线适配器 A 参数 26）

现场总线适配器 A的配置参数。

参数 51.02…51.26 与具体的适配器模块有关。有关详细信息，参见现场总线适配器模块的文档。

注：并非用到所有这些参数。

0 … 65535 0 - 1 = 1 否 是 参数

51.27 FBA A par refresh（现场总线适配器 A 参数刷新）

现场总线适配器 A刷新。

刷新所有更改的现场总线适配器 A 模块配置设置。在刷新完成时，自动变为 Done。
0：Done（完成）; 0, 刷新完成。

1：Refresh（刷新）; 1, 正在刷新。

0 … 1 完成 - 1 = 1 是 否 参数
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51.28 FBA A par table ver（现场总线适配器 A 的参数表格版本）

现场总线适配器 A的参数表格版本。

以 axyz 的格式，显示现场总线适配器 A 的模块映射文件（存储在变流器的存储器中）的参数表格

版本。其中，ax=表格主版本号，yz=表格次版本号。

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

51.29 FBA A drive type code（现场总线适配器 A的变流器类型代码）

现场总线适配器 A的变流器类型代码。

显示总线适配器 A模块映射文件（保存在变流器存储器中）中的变流器类型代码。

0 … 65535 - - 1 = 1 是 否 信号

51.30 FBA A mapping file ver（现场总线适配器 A的映射文件版本）

现场总线适配器 A的映射文件版本。

显示以十进制格式存储在变流器存储器中的现场总线适配器 A的模块映射文件的版本。

0 … 65535 - - 1 = 1 是 否 信号

51.31 D2FBA A comm status（变流器与现场总线适配器 A 的数据通讯的状态）

现场总线适配器 A的通讯状态。

显示现场总线适配器 A 的模块通讯的状态。

0：Not configured（未配置）; 未配置现场总线适配器 A。

1：Initializing（初始化中）; 现场总线适配器 A 正在初始化。

2：Time out（超时）; 现场总线适配器 A和变流器之间的通讯发生超时。

3：Configuration error（配置错误）; 现场总线适配器 A 的配置错误。未在变流器文件系统中发现

映射文件，或者映射文件上传失败次数超过三次。

4：Off-line（离线）; 现场总线适配器 A 的通讯离线。

5：On-line（在线）; 现场总线适配器 A 的通讯在线，或配置现场总线适配器 A 不用去监测通讯中

断。更多信息，参见现场总线适配器的文档。

6：Reset（复位）; 现场总线适配器 A正在执行硬件复位。

0 … 6 - - 1 = 1 是 否 信号

51.32 FBA A comm SW ver（现场总线适配器 A 的通讯软件版本）

现场总线适配器 A、固件补丁和构建版本。

显示适配器模块 A 固件的补丁和构建版本，格式为 xxyy，其中 xx = 补丁版本号，yy = 构建版本

号。

例如：C802 = 200.02（补丁版本 200，构建版本 2）。
0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

51.33 FBA A appl SW ver（现场总线适配器 A 的应用软件版本）

现场总线适配器 A的固件的主版本和次版本。

显示适配器模块 A的固件的主版本和次版本，格式为 xyy，其中 x = 主版本号，yy = 次版本号。

例如：300 = 3.00（主版本 3，次版本 00）。
0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号



288

3ADW000474R0121 DCS880 固件手册  cn a

52 FBA A data in（现场总线适配器 A 的数据输入）
选择现场总线适配器 A发送至主机(比如 PLC)的数据。

注：32 位值要求两个连续的参数。任何时候只要在数据参数中选择 32 位值，那么下一个参数会自

动保留。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

52.01 …
52.12

FBA A data in1 … FBA A data in12（现场总线适配器 A的数据输入 1...现场总线适配器 A 的数据

输入 12）
由变流器发送给主机（比如 PLC）的现场总线适配器 A 的数据。

参数 52.01 … 52.12选择现场总线适配器 A 发送至主机(比如 PLC)的数据。

Other（其它）; 信号源选择(10 ms 更新)。
0：None（无）；未启用。现场总线适配器 A 的数据输入被禁止。

1：CW 16bit（16位控制字）; 控制字(16 位) (2 ms 更新)。获取自 06.09 Used main control word。
2：Ref1 16bit（16 位给定值 1）; 给定值 REF1 (16 位) (2 ms 更新)。获取自 3.05 FBA A reference 1。
3：Ref2 16bit（16 位给定值 2）; 给定值 REF2 (16 位) (2 ms 更新)。获取自 3.06 FBA A reference 2。
4：SW 16bit（16 位状态字）; 状态字(16 位) (2 ms 更新)。获取自 06.15 Main status word。
5：Act1 16bit（16 位实际值 1）; 实际值 ACT1 (16 位) (2 ms 更新)。取决于 50.07 FBA A actual 1
type。
6：Act2 16bit（16 位实际值 2）; 实际值 ACT2 (16 位) (2 ms 更新)。取决于 50.08 FBA A actual 2
type。
11：CW 32bit（32位控制字）; 控制字(32 位) (2 ms 更新)。获取自 06.09 Used main control word。
12：Ref1 32bit（32 位给定值 1）; 给定值 REF1 (32 位) (2 ms 更新)。获取自 3.05 FBA A reference
1。
13：Ref2 32bit（32 位给定值 2）; 给定值 REF2 (32 位) (2 ms 更新)。获取自 3.06 FBA A reference
2。
14：SW 32bit（32位状态字）; 状态字(32 位) (2 ms 更新)。获取自 06.15 Main status word。
15：Act1 32bit（32位实际值 1）; 实际值 ACT1 (32位) (2 ms 更新)。取决于 50.07 FBA A actual 1
type。
16：Act2 32bit（32位实际值 2）; 实际值 ACT2 (32位) (2 ms 更新)。取决于 50.08 FBA A actual 2
type。
24：SW2 16bit（16位状态字 2）; 状态字 2(16 位) (2 ms 更新)。
0 … 24 无 - 1 = 1 否 是 参数

53 FBA A data out（现场总线适配器 A 的数据输出）
显示由主机(比如 PLC)发送至现场总线适配器 A 的数据。

注：32 位值要求两个连续的参数。任何时候只要在数据参数中选择 32 位值，那么下一个参数会自

动保留。
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索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

53.01 …
53.12

FBA A data out1 … FBA A data out12（现场总线适配器 A 的数据输入 1...现场总线适配器 A 的数

据输入 12）
从主机（比如 PLC）到变流器的现场总线适配器的数据。

参数 53.01 … 53.12选择被主机（比如 PLC）发送到现场总线适配器 A 的数据。

Other（其它）; 信号源选择(10 ms 更新)。
0：None（无）；未启用。现场总线适配器 A 的数据输出被禁止。

1：CW 16bit（16位控制字）; 控制字(16 位) (2 ms 更新)。发送到 06.01 Main control word。
2：Ref1 16bit（16 位给定值 1）; 给定值 REF1 (16 位) (2 ms 更新)。发送到 3.05 FBA A reference 1。
3：Ref2 16bit（16 位给定值 2）; 给定值 REF2 (16 位) (2 ms 更新)。发送到 3.06 FBA A reference 2。
11：CW 32bit（32位控制字）; 控制字(32 位) (2 ms 更新)。发送到 06.01 Main control word。
12：Ref1 32bit（32 位给定值 1）; 给定值 REF1 (32 位) (2 ms 更新)。发送到 3.05 FBA A reference
1。
13：Ref2 32bit（32 位给定值 2）; 给定值 REF2 (32 位) (2 ms 更新)。发送到 3.06 FBA A reference
2。
21：CW2 16bit（16位状态字 2）; 状态字 2(16 位) (2 ms 更新)。
0 … 21 无 - 1 = 1 否 是 参数
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54 FBA B settings（现场总线适配器 B 的设置）
关于描述，见 51 组参数 FBA A settings。

55 FBA B data in（现场总线适配器 B 的数据输入）
关于描述，见参数组 52 FBA A data in。

56 FBA B data out（现场总线适配器 B 的数据输出）
关于描述，见参数组 53 FBA A data out。

58 Embedded fieldbus（嵌入式现场总线）
嵌入式现场总线（EFB）配置。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

58.01 Protocol enable（允许协议）

允许/禁止嵌入式现场总线。

允许/禁止嵌入式现场总线并选择要使用的协议。

注：如果允许嵌入式现场总线接口，将禁止 60组参数 DDCS communication中 D2D 链接。

0：None（无）; 不启用，禁止通讯。

1：Modbus RTU; 允许嵌入式现场总线接口。使用 Modbus RTU 协议。

0 … 1 无 - 1 = 1 否 否 参数

58.02 Protocol Id（协议 ID）

协议 ID 和版本。

显示协议 ID 和版本。

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

58.03 Node address（节点地址）

嵌入式现场总线的节点地址。

定义为嵌入式现场总线通讯的变流器节点地址。连接到网络的所有变流器必须具有唯一的节点地

址。

注：

- 嵌入式现场总线的地址范围为 1 … 247。
- 对网络中的变流器，建议为备用/替代变流器保留 58.03 Node address = 1。
- 在变流器重新启动后，对 58.03 Node address 所做的修改立即生效；否则，由 58.06

Communication control 验证新的设置。

0 … 255 1 - 1 = 1 否 是 参数

58.04 Baud rate（波特率）

嵌入式现场总线的链接速度。

定义嵌入式现场总线链接的传输速率。

注：在变流器重新启动后，对 58.04 Baud rate所做的修改立即生效；否则，由 58.06 Communication
control 验证新的设置。

2：9.6 kbps; 9.6 kbit/s。
3：19.2 kbps; 19.2 kbit/s。
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文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

4：38.4 kbps; 38.4 kbit/s。
5：57.6 kbps; 57.6 kbit/s。
6：76.8 kbps; 76.8 kbit/s。
7：115.2 kbps; 115.2 kbit/s。
2 … 7 19.2 kbps - 1 = 1 否 是 参数
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索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

58.05 Parity（奇偶校验）

嵌入式现场总线、奇偶校验位和停止位。

选择奇偶校验位的类型以及停止位的数量。

注：在变流器重新启动后，对 58.05 Parity 所做的修改立即生效；否则，由 58.06 Communication
control 验证新的设置。

0：8 NONE 1; 八个数据位，无奇偶校验位，一个停止位。

1：8 NONE 2; 八个数据位，无奇偶校验位，两个停止位。

2：8 EVEN 1; 八个数据位，偶数奇偶校验位，一个停止位。

3：8 ODD 1; 八个数据位，奇数奇偶校验位，一个停止位。

0 … 3 8 EVEN 1 - 1 = 1 否 是 参数

58.06 Communication control（通讯控制）

嵌入式现场总线刷新命令。

适用于任何嵌入式现场总线参数的设置或启用无声模式。在刷新完成后自动变为 Enabled。
0：Enable（允许）; 完成正常操作或刷新。

1：Refresh（刷新）; 刷新修改后的嵌入式现场总线的参数设置。

2：Silent mode（无声模式）; 启用无声模式。没有传输消息。可通过设置 58.06 Communication =
Refresh终止无声模式。

0 … 2 允许 - 1 = 1 是 是 参数

58.07 Communication diagnostics（通讯诊断）

嵌入式现场总线、通讯状态字。

显示嵌入式现场总线通讯的状态。

位的分配：

位 名称 值 注释

0 Init failed（初始

化失败）

1 嵌入式现场总线初始化失败

1 Addr config err
（地址配置错

误）

1 协议不支持该节点地址

2 Silent mode（无

声模式）

1 不允许变流器发送

0 允许变流器发送

3 Reserved（ 保

留）

4 Wiring error（接

线错误）

1 检测到的错误：A/B 接线可能被调换

5 Parity error（奇

偶校验错误）

1 检测到的错误：检查 58.04 Baud rate 和 58.05 Parity

6 Baud rate error
（波特率错误）

1 检测到的错误：检查 58.05 Parity和 58.04 Baud rate

7 No bus activity
（无总线被激

活）

1 最近 5 秒中收到 0个字节
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范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

8 No packets（ 无

数据包）

1 最近 5 秒中检测到 0 个数据包（发送给任何设备）

9 Noise or
addressing error
（噪声或寻址错

误）

1 检测到的错误：线上具有相同地址的接口或另一个变流器

10 Comm loss（通

讯丢失）

1 在 58.16 Communication loss time 内设备收到 0 个数据包

11 CW/Ref loss
（控制字/给定

值丢失）

1 在 58.16 Communication loss time 内没有收到控制字或给定

值。

12 Reserved（ 保

留）

13 Reserved（ 保

留）

14 Reserved（ 保

留）

15 Reserved（ 保

留）

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号
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索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

58.08 Received packets（收到的数据包）

嵌入式现场总线，寻址变流器收到的数据包的数量。

显示发送给变流器的有效数据包的计数。在正常运行中，该值会不断增加。

按下控制盘上的复位键 3 秒以上可复位。

0 … 4294967295 0 - 1 = 1 否 是 参数

58.09 Transmitted packets（发送的数据包）

嵌入式现场总线；发送的数据包的数量。

显示由变流器传输的有效数据包的计数。在正常运行中，该值会不断增加。

按下控制盘上的复位键 3 秒以上可复位。

0 … 4294967295 0 - 1 = 1 否 是 参数

58.10 All packets（全部数据包）

嵌入式现场总线；所有收到的数据包的数量。

显示发送给总线上任意设备的有效数据包的计数。在正常运行中，该数量会不断增加。

按下控制盘上的复位键 3 秒以上可复位。

0 … 4294967295 0 - 1 = 1 否 是 参数

58.11 UART errors（通用异步收发器错误）

嵌入式现场总线；UART 错误的数量。

显示由变流器接收的字符错误的计数。计数增加表示总线存在配置问题。

按下控制盘上的复位键 3 秒以上可复位。

0 … 4294967295 0 - 1 = 1 否 是 参数

58.12 CRC errors（循环冗余检误差）

嵌入式现场总线；CRC 错误的数量。

显示由变流器接收的存在 CRC 错误的数据包的计数。计数增加表示总线存在干扰。

按下控制盘上的复位键 3 秒以上可复位。

0 … 4294967295 0 - 1 = 1 否 是 参数

58.14 Communication loss action（通讯丢失操作）

嵌入式现场总线，通讯丢失动作。

选择现场总线通讯丢失后变流器的反应。

注：在变流器重新启动后，对 58.14 Communication loss action 所做的修改立即生效；否则，由

58.06 Communication control 验证新的设置。

0：No action（无动作）; 无，禁止通讯丢失功能。

1：Fault（ 故 障 ）; 根 据 31.13 Fault stop mode communication， 将 产 生 故 障 6681 EFB
communication，同时电机停止。只有在通过现场总线控制变流器时，才会出现。

2：Warning（警告）; 将产生警告 A7CE EFB communication。即使不用现场总线进行控制，也会

发生。

警告！

确保能够在通讯中断的情况下安全地继续运行。

3：Last speed（最近一次的速度）; 将产生警告 A7CE EFB communication，并把速度保持到变流器

之前运行的等级。该速度取决于用 850 ms 的低通滤波器的速度反馈速度。

警告！
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范围 默认值 设备 标定/
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总 线 标 定
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易失 运行中修

改

类型

确保能够在通讯中断的情况下安全地继续运行。

4：Speed reference safe（安全速度给定值）; 将产生警告 A7CE EFB communication，并把速度设

置为 22.46 Speed reference safe中定义的值。

警告！

确保能够在通讯中断的情况下安全地继续运行。

5：Fault always（始终生成故障）; 根据 31.13 Fault stop mode communication，将产生故障 6681
EFB communication，同时电机停止。即使不用现场总线进行控制，也会发生。

0 … 5 无动作 - 1 = 1 否 是 参数

58.15 Communication loss mode（通讯丢失模式）

嵌入式现场总线，通讯丢失模式。

定义复位现场总线通讯丢失的超时计数器的消息类型。参见 58.14 Communication loss action 和

58.16 Communication loss time。
注：在变流器重新启动后，对58.15 Communication loss mode所做的修改立即生效；否则，由 58.06
Communication control 验证新的设置。

1：Any message（任何消息）; 发送给变流器的任何消息都将复位定时器。

2：CW/Ref1/Ref2（控制字/给定值 1/给定值 2）; 通过现场总线写的控制字或给定值复位超时。

1 … 2 控制字/给定值

1/给定值 2
- 1 = 1 否 是 参数

58.16 Communication loss time（通讯丢失时间）

嵌入式现场总线通讯丢失超时。

定义在执行 58.14 Communication loss action前的延时时间。参见 58.15 Communication loss mode。
注：在变流器重新启动后，对 58.16 Communication loss time所做的修改立即生效；否则，由 58.06
Communication control 验证新的设置。

0 … 32500 300 ms 1 = 1 ms 否 是 参数

58.17 Transmit delay（发送延时）

嵌入式现场总线的最短响应延时。

定义除由协议施加的任何固定延时外的最短响应延时。

注：在变流器重新启动后，对 58.17 Transmit delay 所做的修改立即生效；否则，由 58.06
Communication control 验证新的设置。

0 … 32500 0 ms 1 = 1 否 是 参数

58.18 EFB control word（嵌入式现场总线的控制字）

嵌入式现场总线的原始控制字。

显示由 Modbus 控制器（比如 PLC）发送至变流器的原始（未修改）控制字。用于调试目的。

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

58.19 EFB status word（嵌入式现场总线的状态字）

嵌入式现场总线的原始状态字。

显示由变流器发送至 Modbus 控制器（比如 PLC）的原始（未修改）状态字。用于调试目的。

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

58.25 Control profile（控制配置文件）
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嵌入式现场总线的控制配置文件。

定义协议所使用的控制配置文件。

0：ABB Drives（ABB变流器）; ABB 变流器配置文件（带 16位控制字），带经典格式的寄存器用

于向后兼容。

2：Transparent（映射）; 映射配置文件（16 位或 32位控制字），带经典格式的寄存器。

0 … 2 ABB 变流器 - 1 = 1 否 是 参数

58.26 EFB ref1 type（嵌入式现场总线给定值 1的类型）

嵌入式现场总线给定值 1 的类型。

选择 Modbus 控制器（比如 PLC）发送给嵌入式现场总线的 03.09 EFB reference 1 的类型和标定

值。

0：Auto（自动）; 根据输入给定值所连接到的给定值链自动选择类型和标定。如果给定值未连接

到任何链，则使用 Transparent 设置。

参数 Auto type and scaling（自动类型和标定）

22.11 Speed reference 1 source 速度
22.12 Speed reference 2 source
23.32 Direct speed reference
26.11 Torque reference 1 source 转矩
26.12 Torque reference 2 source
27.22 Current reference source 电流

28.18 EMF reference source 通用
28.20 EMF voltage correction source
28.29 Flux correction source

1：Transparent（映射）; 不采用标定。

2：General（通用）; 针对标定 100=1（即整数和两位小数）的常规给定值。

3：Torque（转矩）; 由 46.04 M1 torque scaling actual 定义标定。

4：Speed（速度）; 由 46.02 M1 speed scaling actual定义标定。

5：Current（电流）; 标定值的形式为 99.11 M1 nominal current 的百分比：100 = 1 %。

1 … 5 自动 - 1 = 1 否 是 参数

58.27 EFB ref2 type（嵌入式现场总线给定值 2的类型）

嵌入式现场总线给定值 2 的类型。

选择 Modbus 控制器（比如 PLC）发送给嵌入式现场总线的 03.10 EFB reference 2 的类型和标定

值。参见 58.26 EFB ref1 type。
1 … 5 自动 - 1 = 1 否 是 参数

58.28 EFB act1 type（嵌入式现场总线实际值 1的类型）

嵌入式现场总线实际值 1 的类型。

选择由嵌入式现场总线发送给 Modbus 控制器（比如 PLC）的实际值 1 的类型/信号源和标定。

0：Auto（自动）; 类型/信号源和标定将遵循由 58.26 EFB ref1 type 选择的给定值 1 的类型。对个

别设置，参见下文。

1：Transparent（映射）; 58.31 EFB act1 transparent source选择的值被作为实际值 1 发送。未应用
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标定。16 位标定为 1=1。
2：General（通用）; 参数 58.31 EFB act1 transparent source选择的值作为实际值 1 发送。采用 16
位标定 100 = 1 （即整数和两位小数）。

3：Torque（转矩）; 01.17 Motor torque filtered 被作为实际值 1 发送。由 46.04 M1 torque scaling
actual 定义标定。

4：Speed（速度）; 01.01 Used motor speed filtered被作为实际值 1 发送。由 46.02 M1 speed scaling
actual 定义标定。

5：Current（电流）; 27.05 Motor current 被作为实际值 1 发送。标定的形式为 99.11 M1 nominal
current 的百分比：

6：Position（位置）; 电机位置被作为实际值 1 发送。参见 90.06 Motor position scaled。
1 … 6 自动 - 1 = 1 否 是 参数

58.29 EFB act2 type（嵌入式现场总线实际值 2的类型）

嵌入式现场总线实际值 2 的类型。

选择由嵌入式现场总线发送给 Modbus 控制器（比如 PLC）的实际值 2 的类型/信号源和标定。参

见 58.28 EFB act1 type。
1 … 6 自动 - 1 = 1 否 是 参数

58.30 EFB status word transparent source（嵌入式现场总线状态字的映射信号源）

嵌入式现场总线状态字的映射信号源。

在 58.25 Control profile = Transparent 时，选择状态字的信号源。

Other（其它）; 信号源选择，比如 06.15 Main Status Word。
0：Not selected（未选择）; 没有选择信号源。

0 … 0 未选择 - 1 = 1 否 是 参数
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58.31 EFB act1 transparent source（嵌入式现场总线实际值 1的映射信号源）

嵌入式现场总线实际值 1 的映射信号源。

选择在 58.28 EFB act1 type = Transparent 或 General 时，由嵌入式现场总线发送给 Modbus 控制器

（比如 PLC）的实际值 1 的信号源。

Other（其它）; 信号源选择，比如来自第一组参数的值。

0：Not selected（未选择）; 没有选择信号源。

0 … 0 未选择 - 1 = 1 否 是 参数

58.32 EFB act2 transparent source（嵌入式现场总线实际值 2的映射信号源）

嵌入式现场总线实际值 2 的映射信号源。

选择在 58.29 EFB act2 type = Transparent 或 General 时，由嵌入式现场总线发送给 Modbus 控制器

（比如 PLC）的实际值 2 的信号源。

Other（其它）; 信号源选择，比如来自第一组参数的值。

0：Not selected（未选择）; 没有选择信号源。

0 … 0 未选择 - 1 = 1 否 是 参数

58.33 Addressing mode（寻址方式）

嵌入式现场总线的寻址方式。

在 400101…465535 Modbus 寄存器范围内定义参数和保持寄存器之间的映射。

注：在设备重新启动后，对 58.33 Addressing mode 所做的修改立即生效；否则，由 58.06
Communication control 验证新的设置。

0：Mode 0（方式 0）; 16 位值（参数组 1…99，索引 1…99）：
寄存器地址=400000+100×参数组+参数索引。

例如，参数 22.80 将映射到寄存器 400000+2200+80=402280。
32 位值（参数组 1…99，索引 1…99）：
寄存器地址=420000+200×参数组+2×参数索引。

例如，参数 22.80 将映射到寄存器 420000+4400+160=424560。
1：Mode 1（方式 1）;16 位值（分组 1…255，索引 1…255）：

寄存器地址=400000256×参数组+参数索引。

例如，参数 22.80 将映射到寄存器 400000+5632+80=405712。
2：Mode 2（方式 2）; 32 位值（分组 1…127，索引 1…255）：

寄存器地址=400000512×参数组+2×参数索引。

例如，参数 22.80 将映射到寄存器 400000+11264+160=411424。
0 … 2 模式 0 - 1 = 1 否 是 参数

58.34 Word order（传输字序）

嵌入式现场总线的传输字序。

选择 32 位参数的 16 位寄存器的传输顺序。对于每个寄存器，第一个字节在高位字节，第二个字

节在低位字节。

注：在变流器重新启动后，对 58.34 Word order 所做的修改立即生效；否则，由 58.06
Communication control 验证新的设置。

0：HI-LO; 第一个寄存器在高位字。第二个寄存器在低位字。

1：LO-HI; 第一个寄存器在低位字。第二个寄存器在高位字。
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0 … 1 LO-HI - 1 = 1 否 是 参数

58.101
…
58.124

Data I/O 1 … Data I/O 24（数据 I/O 1 ... 数据 I/O 24）

嵌入式现场总线的 I/O 数据。

定义变流器中的地址，Modbus主机在读取或写入寄存器地址 400001 … 400024 时将访问该地址。

主机定义数据的类型（输入或输出）。该值在由两个 16 位字组成在 Modbus 中传输。如果值为 16
位，将在 LSW（最低有效字）中传输。如果值为 32位，随后的参数也将为其保留，并且必须设置

为 None。
注：

- 输入表示从变流器传输数据给主机（比如 PLC）。
- 输出表示从主机（比如 PLC）传输数据给变流器。

Other（其它）; 信号源选择(10 ms 更新)。
0：None（无）；未启用。数据 I/O 被禁止。

1：CW 16bit（16位控制字）; 控制字(16 位) (2 ms 更新)。获取自 06.09 Used main control word。/
发送给 06.01 Main control word。
2：Ref1 16bit（16 位给定值 1）; 给定值 1 REF1 (16 位) (2 ms 更新)。获取自 03.09 EFB reference 1。
/发送给 03.09 EFB reference 1。
3：Ref2 16bit（16 位给定值 2）; 给定值 2 REF2 (16 位) (2 ms 更新)。获取自 03.10 EFB reference 2。
/发送给 03.10 EFB reference 2。
4：SW 16bit（16位状态字）; 状态字(16 位) (2 ms 更新)。获取自 06.15 Main status word。/不适用。

5：Act1 16bit（16位实际值 1）; 实际值 ACT1 (16 位) (2 ms 更新)。取决于 58.28 EFB act1 type。/
不适用。

6：Act2 16bit（16位实际值 2）; 实际值 ACT2 (16 位) (2 ms 更新)。取决于 58.29 EFB act2 type。/
不适用。

11：CW 32bit（32位控制字）; 控制字(32 位) (2 ms 更新)。获取自 06.09 Used main control word。/
发送给 06.01 Main control word。
12：Ref1 32bit（32位给定值 1）; 给定值 1 REF1 (32 位) (2 ms 更新)。获取自 03.09 EFB reference
1。/发送给 03.09 EFB reference 1。
13：Ref2 32bit（32位给定值 2）; 给定值 2 REF2 (32 位) (2 ms 更新)。获取自 03.10 EFB reference
2。/发送给 03.10 EFB reference 2。
14：SW 32bit（32位状态字）; 状态字(32 位) (2 ms 更新)。获取自 06.15 Main status word。
15：Act1 32bit（32位实际值 1）; 实际值 ACT1 (32 位) (2 ms 更新)。取决于 58.28 EFB act1 type。/
不适用。

16：Act2 32bit（32位实际值 2）; 实际值 ACT2 (32 位) (2 ms 更新)。取决于 58.29 EFB act2 type。/
不适用。

21：CW2 16bit（16位状态字 2）; 控制字 2(16 位) (2 ms 更新)。
24：SW2 16bit（16位状态字 2）; 状态字 2(16 位) (2 ms 更新)。
31：RO/DIO control word（继电器输出/数字输入输出控制字）; 参见 10.99 RO/DIO control word。
获取自 10.99 RO/DIO control word。/发送给 10.99 RO/DIO control word。
32：AO1 data storage（模拟输出 1数据存储）; 参见 13.91 AO1 data storage。获取自 13.91 AO1 data
storage。/发送给 13.91 AO1 data storage。
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33：AO2 data storage（模拟输出 2数据存储）; 参见 13.92 AO2 data storage。获取自 13.92 AO2 data
storage。/发送给 13.92 AO2 data storage。
40：Feedback data storage（反馈数据存储）; 参见 40.91 Feedback data storage。获取自 40.91
Feedback data storage。/发送给 40.91 Feedback data storage。
41：Setpoint data storage（设定点数据存储）; 参见 40.92 Setpoint data storage。获取自 40.92
Setpoint data storage。/发送给 40.92 Feedback data storage。
0 … 41 无 - 1 = 1 否 是 参数
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60 DDCS Communication（DDCS 通讯）
DDCS 通讯配置。

DDCS 协议用于以下设备之间的通讯：

主/从配置中的从变流器。

变流器和 AC 800M 等外部控制器。

以上所有项目都采用了光纤链接。这些链接需要 FDCO 模块。主-从机和外部控制器的通讯也可以

通过变流器的 XD2D 连接器（变流器间的链接），以屏蔽双绞线电缆的方式来实现。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
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总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

60.01

60.xx

61 D2D and DDCS transmit data（D2D 和 DDCS 发送数据）
定义发送到 DDCS/D2D 链路的数据。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

61.01

61.xx

62 D2D and DDCS receive data（D2D 和 DDCS 接收数据）
定义从 DDCS/D2D 链路发送到变流器的数据。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

62.01

62.xx
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70 DCSLink Communication（DCS 链接通信）
定义 DCS链接通信。

索引 名称
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范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

70.01

70.xx

74 … 89 Application specific groups（自定义编程参数组）
用于自定义编程的参数组。

90 Feedback selection（反馈选择）
电机及负载反馈配置。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

90.01 Motor speed for control（电机控制速度）

用于控制的测量（测速机/编码器）、EMF或外部电机速度。

根据使用的反馈显示测量、EMF 或外部电机速度。参见 90.41 M1 feedback selection。对测量或

EMF电机速度，由 46.11 Filter time motor speed定义滤波时间常量。

如果选择测量或外部反馈，也可以通过电机减速比函数进行标定。参见 90.43 Motor gear numerator
和 90.44 Motor gear denominator。
-30000.00 … 30000.00 - rpm 参见 46.02 是 否 信号

90.02 Motor position（电机位置）

电机位置。

显示从 90.41 Motor feedback selection 选择的信号源接收到的电机位置（在一次旋转中）。本参数只

对编码器速度反馈有效。

由电机减速比函数标定编码器反馈。参见 90.43 Motor gear numerator 和 90.44 Motor gear
denominator。
0.00000000 …
1.00000000

- rev 32767 = 1
rev

是 否 信号

90.03 Load speed（负载速度）

测量（测速机/编码器）、EMF 或外部负载速度。

根据使用的反馈显示测量、EMF或外部负载速度。参见 90.51 Load feedback selection。滤波时间常

数由 90.52 Load speed filter time 定义。

如果选择来自负载的编码器反馈，也可以通过负载减速比函数进行标定。参见 90.53 Load gear
numerator 和 90.54 Load gear denominator。
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如果使用来自电机的反馈，则由 90.61 Gear numerator 和 90.62 Gear denominator 反向标定（90.62 除

以 90.61）。
-30000.00 … 30000.00 - rpm 参见 46.02 是 否 信号

90.04 Load position（负载位置）

负载位置。

显示由 90.51 Load feedback selection 选择的信号源接收的（旋转）负载位置。本参数只对编码器速

度反馈有效。

如果选择来自负载的编码器反馈，也可以通过负载减速比函数进行标定。参见 90.53 Load gear
numerator 和 90.54 Load gear denominator。
如果使用来自电机的反馈，则由 90.61 Gear numerator 和 90.62 Gear denominator 反向标定（90.62 除

以 90.61）。
偏移和精度由 90.56 Load position offset 和 90.57 Load position resolution定义。

-2147483648 …
2147483647

- - 1 = 1 是 否 信号

90.05 Load position scaled（标定的负载位置）

十进制格式标定的（平移）负载位置。

显示十进制格式的位置计数器功能的输出。位置是相对于 90.80 Pos counter init value 和 90.81 Pos
counter init value设置的初始位置。

小数位由 90.82 Pos counter decimals 定义。

注：这是一个浮点参数，其精度范围受末端的影响。考虑使用 90.07 Load position scaled integer作
为替代。

-2147483.648 …
2147483.647

- - 1 = 1 是 否 信号

90.06 Motor position scaled（标定的电机位置）

标定的电机位置。

显示计算出（旋转）的电机位置。

轴模式（线性或旋转）和分辨率由 90.48 Motor position axis mode和 90.49 Motor position resolution
定义。

注：可通 50.07 FBA A actual 1 type、50.08 FBA A actual 2 type、50.37 FBA B actual 1 type 或 50.38
FBA B actual 2 type 参数，可以在快速时间等级上把位置值发送给现场总线控制器。

-2147483.648 …
2147483.647

- - 1 = 1 是 否 信号

90.07 Load position scaled integer（负载位置标定整数）

整数格式标定的（平移）负载位置。

显示整数形式的位置计数器功能的输出。位置是相对于 90.76 Pos counter init value integer 和 90.77
Pos counter init value integer source 设置的初始位置。
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-2147483648 …
2147483647

- - 1 = 1 是 否 信号

90.10 Encoder 1 speed（编码器 1的速度）

90.11 Encoder 1 position（编码器 1 的位置）

90.12 Encoder 1 multiturn revolutions（编码器 1的多匝转速）

90.13 Encoder 1 revolution extension（编码器 1的旋转圈数）

90.14 Encoder 1 position raw（编码器 1 的位置原始值）

90.15 Encoder 1 revolutions raw（编码器 1的旋转原始值）

90.20 Encoder 2 speed（编码器 2的速度）

90.21 Encoder 2 position（编码器 2 的位置）

90.22 Encoder 2 multiturn revolutions（编码器 2的多匝旋转）

90.23 Encoder 2 revolution extension（编码器 2的旋转圈数）

90.24 Encoder 2 position raw（编码器 2 的位置原始值）

90.25 Encoder 2 revolutions raw（编码器 2的旋转原始值）

90.26 Motor revolution extension（电机旋转圈数）

电机的旋转计数圈数。

显示电机的旋转计数圈数。

当位置以正向环绕时，计数器将会增加，以反向环绕时将会减少。参见 90.41 Motor feedback
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易失 运行中修

改

类型

selection。
-2147483648 …
2147483647

- - 1 = 1 是 否 信号

90.27 Load revolution extension（负载旋转圈数）

负载旋转计数圈数。

显示负载的旋转计数圈数。

当位置以正向环绕时，计数器将会增加，以反向环绕时将会减少。参见 90.51 Load feedback
selection。
-2147483648 …
2147483647

- - 1 = 1 是 否 信号

90.40 External speed（外部速度）

外部速度反馈。

如果 90.41 M1 feedback selection = External，可通过自定义编程、应用程序或上位控制等写入该参

数。

-30000.00 … 30000.00 0.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数

90.41 M1 feedback selection（电机 1的反馈选择）

电机 1 的速度反馈选择。

选择电机控制的电机速度反馈。

1：OnBoard encoder（内置编码器）; 通过连接到 SDCS-CON-H01 的脉冲编码器测量速度反馈。

参见参数组 94。
编码器 1编码器 2
4：Tacho（测速机）; 通过连接到 SDCS-CON-H01 的测速机测量速度反馈。参见参数组 94。
5：EMF; 根据 EMF（基速区域）和励磁电流（弱磁区域）计算速度反馈。因此，可进入弱磁范

围，但与编码器或测速机反馈相比性能较低。

调试提示：必须手动调节磁通线性化。

6：External（外部）; 由自定义编程、应用程序或上位控制更新 90.40 External speed。
7 = EMF voltage（EMF 电压）; 只根据 EMF计算速度反馈。因此，不能实现弱磁。

1 … 7 EMF - 1 = 1 否 是 参数
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范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

90.42 Motor speed filter time（电机速度滤波时间）

电机转速反馈滤波时间常数。

90.01 Motor speed for control 的滤波时间常数。

注：速度反馈和速度偏差有三种不同的滤波器。

- 90.42 Motor speed filter time滤波速度反馈，应用于小于 30ms 的滤波时间常数。

- 24.18 Speed error filter time 1 和 24.19 Speed error filter time 2 滤波速度偏差，应用于大于 30ms
的滤波时间常数。设置 24.18 Speed error filter time 1 = 24.19 Speed error filter time 2。

0 … 32500 5 ms 1 = 1 ms 否 是 参数

90.43 Motor gear numerator（电机减速比分子）

电机减速比分子。

90.43 Motor gear numerator 和 90.44 Motor gear denominator 定义电机速度反馈和电机控制之间的减

速比。减速比用于修正电机和测量（测速机/编码器）速度之间的差值，比如在测速机/编码器没有

直接安装在电机轴上时。

݀݁݁݌ݏ ݎ݋ݐ݋ܯ
݀݁݁݌ݏ (ݎ݁݀݋ܿ݊݁/݋ℎܿܽݐ) ݀݁ݎݑݏܽ݁ܯ =  

ݎ݋ݐܽݎ݁݉ݑ݊ ݎܽ݁݃ ݎ݋ݐ݋ܯ 90.43
ݎ݋ݐܽ݊݅݉݋݊݁݀ ݎܽ݁݃ ݎ݋ݐ݋ܯ 90.44

-2147483648 …
2147483647

1 - 1 = 1 否 是 参数

90.44 Motor gear denominator（电机减速比分母）

电机减速比分母。

参见 90.43 Motor gear numerator。
-2147483648 …
2147483647

1 - 1 = 1 否 是 参数

90.48 Motor position axis mode（电机位置轴模式）
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索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

电机位置的轴类型。

选择电机位置测量的轴类型。

0：Linear（线性）; 线性。

1：Rollover（旋转）; 值在 0和 1 转之间，并旋转 360 度。

设置 低参数 高参数

90.11 Encoder 1 position
90.21 Encoder 2 position
94.16 OnBoard encoder position

90.12 Encoder 1 multiturn revolutions
90.13 Encoder 1 revolution extension
90.22 Encoder 2 multiturn revolutions
90.23 Encoder 2 revolution extension
94.18 OnBoard encoder revolution

线性 0.00000000 == 0°和 1.00000000 == 360° 1 == 1 转

正向： 反向：

旋转 0.00000000 == 0° 和 1.00000000 == 360° 始终为零

正向： 反向：

0 … 1 旋转 - 1 = 1 否 是 参数

90.49 Motor position resolution（电机位置分辨率）

电机位置分辨率。

定义为一转中的电机位置计数使用多少位。比如，在设置为 16 时，90.06 Motor position scaled中需

显示的位置值乘以 216 = 65536。它同时也适用于现场总线。

0 … 31 16 - 1 = 1 否 是 参数

90.51 Load feedback selection（负载反馈选择）

负载速度反馈的选择。
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范围 默认值 设备 标定/
16 位现场
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值

易失 运行中修

改

类型

为控制选择负载速度反馈和位置反馈。由 90.53 Load gear numerator 和 90.54 Load gear denominator
标定值。

0：None（无）; 没有选择负载反馈。

1：OnBoard encoder（内置编码器）; 根据连接到 SDCS-CON-H01 的脉冲编码器反馈的速度和位

置值更新负载反馈。参见参数组 94。
编码器 1编码器 2
8：Motor feedback（电机反馈）; 由 90.41 Motor feedback selection 选择的信号源也可用于负载反

馈。可使用 90.61 Gear numerator 和 90.62 Gear denominator 之间的反比率（90.62 除以 90.61）来补

偿电机和负载速度/位置之间的任何差值。

0 … 8 无 - 1 = 1 否 是 参数

90.52 Load speed filter time（负载速度滤波时间）

负载速度反馈滤波时间常数。

90.03 Load speed 的滤波时间常数。

0 … 32500 5 ms 1 = 1 ms 否 是 参数
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范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

90.53 Load gear numerator（负载减速比分子）

负载（比如传动的设备）减速比分子。

90.53 Load gear numerator 和 90.54 Load gear denominator 定义了 90.51 Load feedback selection选择

的负载速度和编码器反馈之间的减速比功能。减速比功能用于纠正负载和编码器速度之间的偏

差，例如，在编码器未直接安装在旋转机械上时。
݀݁݁݌ݏ ݀ܽ݋ܮ

݀݁݁݌ݏ ݎ݁݀݋ܿ݊ܧ =  
ݎ݋ݐܽݎ݁݉ݑ݊ ݎܽ݁݃ ݀ܽ݋ܮ 90.53

ݎ݋ݐܽ݊݅݉݋݊݁݀ ݎܽ݁݃ ݀ܽ݋ܮ 90.54

-2147483648 …
2147483647

1 - 1 = 1 否 是 参数

90.54 Load gear denominator（负载减速比分母）

负载（比如被驱动的设备）减速比分母。

参见 90.53 Load gear numerator。
-2147483648 …
2147483647

1 - 1 = 1 否 是 参数

90.56 Load position offset（负载位置偏移）

负载端位置偏移。

定义负载端位置偏移。

-2147483648 …
2147483647

1 - 1 = 1 否 是 参数

90.57 Load position resolution（负载位置分辨率）

负载位置分辨率。

定义为一转中的负载位置计数使用多少位。例如，对于设置 16，把位置值乘以 216 = 65536 再显示

在 90.04 Load position中。

0 … 31 16 - 1 = 1 否 是 参数

90.61 Gear numerator（减速比分子）

减速比分子（电机端）。
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范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

90.61 Gear numerator 和 90.62 Gear denominator 定义电机和负载速度之间的减速比函数。
݀݁݁݌ݏ ݎ݋ݐ݋ܯ
݀݁݁݌ݏ ݀ܽ݋ܮ =  

ݎ݋ݐܽݎ݁݉ݑ݊ ݎܽ݁ܩ 90.61
ݎ݋ݐܽ݊݅݉݋݊݁݀ ݎܽ݁ܩ 90.62

-2147483648 …
2147483647

1 - 1 = 1 否 是 参数

90.62 Gear denominator（减速比分母）

减速比分母（负载端）。

参见 90.61 Gear numerator。
-2147483648 …
2147483647

1 - 1 = 1 否 是 参数

90.63 Feed constant numerator（反馈常数分子）

反馈常数分子。

90.63 Feed constant numerator 和 90.64 Feed constant denominator 定义了位置计算的反馈常数。
ݎ݋ݐܽݎ݁݉ݑ݊ ݐ݊ܽݐݏ݊݋ܿ ݀݁݁ܨ 90.63

ݎ݋ݐܽ݊݅݉݋݊݁݀ ݐ݊ܽݐݏ݊݋ܿ ݀݁݁ܨ 90.62
反馈常数将旋转动作转换成平移动作。比如，在电机轴旋转一周的过程中，反馈常数是负载移动

的距离。参见 90.05 Load position scaled。
-2147483648 …
2147483647

1 - 1 = 1 否 是 参数

90.64 Feed constant denominator（反馈常数分母）

反馈常数分母。

参见 90.63 Feed constant numerator。
-2147483648 …
2147483647

1 - 1 = 1 否 是 参数

90.70 Pos counter status（位置计数器状态）

位置计数器状态字。

显示位置计数器的状态。

位的分配：

位 名称 值 注释
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文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

0 OnBoard encoder
feedback（内置编码

器反馈）

1 把内置编码器选择作为负载反馈信号源。

1
2
3 Motor feedback（ 电

机反馈）

1 把电机反馈选择作为负载反馈信号源。

4 Pos counter init ready
（位置计数器初始化

就绪）

1 位置计数器已经成功初始化。

0 位置计数器未初始化，或编码器反馈已丢失。建议

重新初始化计数器。注：如果 90.85 Pos counter sync
mode = Cyclic，则始终为零。

5 Pos counter re-init
disabled（禁止位置

计数器重新初始化）

1 位置计数器重新初始化被禁止。参见 90.87 Disable
pos counter init。

6 Position data
inaccurate（ 位 置 数

据不准确）

1 编码器反馈间歇性中断或丢失。如果变流器处于停

止状态，则在连接恢复后根据编码器数据继续进行

位置计数。

7 … 15 保留

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

90.73 Pos counter error and boot activation（位置计数器错误和重启）

位置计数器错误处理。

选择位置计数器如何响应负载反馈的丢失。

0：Request re-initialization（请求重新初始化）; 90.70.b04 Pos counter status 被清除。建议重新初

始化位置计数器。

1：Continue from previous value（从以前的值继续）; 在负载反馈丢失或变流器重启之后，从以前

的值继续进行位置计数。90.70.b04 Pos counter status 未被清除，但 90.70.b06 Pos counter status 被设

置为指示已经发生的错误。

0 … 1 请求重新初始

化

- 1 = 1 否 是 参数

90.76 Pos counter init value integer（位置计数器初始整数值）

位置计数器，初始位置的整数值。

以整数值形式定义位置计数器的初始位置或距离。为此，设置 90.77 Pos counter init value integer
source = Pos counter init value integer。
结果参见 90.07 Load position scaled integer。
-2147483648 …
2147483647

1 - 1 = 1 否 是 参数

90.77 Pos counter init value integer source（位置计数器初始整数值的信号源）

位置计数器，初始位置整数值的信号源。

选择初始位置整数值的信号源。在 90.86 Pos counter init cmd source (trigger)选择的设备启用后，
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90.77 Pos counter init value integer source中的选择成为负载位置。

Other（其它）; 信号源选择。

0：Zero（零）; 0。
1：Pos counter init value integer（位置计数器初始整数值）; 参见 90.76 Pos counter init value integer
中的选择。

0 … 1 零 - 1 = 1 否 是 参数

90.80 Pos counter init value（位置计数器初始值）

位置计数器，初始位置的值。

以小数形式定义位置计数器的初始位置或距离。为此，设置 90.81 Pos counter init value source = Pos
counter init value。
小数位的数量由 90.82 Pos counter decimals 定义。

结果参见 90.05 Load position scaled。
-2147483.648 …
2147483.647

1 - 1 = 1 否 是 参数

90.81 Pos counter init value source（位置计数器初始值的信号源）

位置计数器，初始位置值的信号源。

选择初始位置值的信号源。在 90.86 Pos counter init cmd source (trigger)选择的设备启用后，90.81
Pos counter init value source中的选择成为负载位置。

Other（其它）; 信号源选择。

0：Zero（零）; 0。
1：Pos counter init value（位置计数器初始值）; 参见 90.80 Pos counter init value 中的选择。

0 … 1 零 - 1 = 1 否 是 参数

90.82 Pos counter decimals（位置计数器小数位）

位置计数器，小数位的数量。

在写入外部信号源或由外部信号源（比如现场总线）读取时，标定 90.05 Load position scaled 和

90.80 Pos counter init value 的值。此设置对应于小数位的数量。

以设置为 3 为例：

- 把外部信号源写入 90.80 Pos counter init value中的整数值除以 1000。写入的值为 12345，显示

的值为 12.345。
- 在由外部信号源读取时，把 90.05 Load position scaled 的值乘以 1000。显示的值为 12.345，写

入的值为 12345。
0 … 9 3 - 1 = 1 否 是 参数

90.85 Pos counter sync mode（位置计数器同步模式）

位置计数器，同步模式。

用于编码器反馈的位置计数器同步模式。

0：Single（单次）; 必须使用 90.88 Reset pos counter init ready重置 90.70.b04 Pos counter status，以

准备编码器反馈的下一次同步。

1：Cyclic（循环）; 编码器反馈的同步刚好在每次同步事件时发生。

0 … 1 单次 - 1 = 1 否 是 参数

90.86 Pos counter init cmd source (trigger)（位置计数器初始化命令信号源（触发））



314

3ADW000474R0121 DCS880 固件手册  cn a

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值
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类型

位置计数器，初始化命令的信号源。

选择用于对位置计数器进行初始化的数字信号源，比如限位开关。在数字信号源触发后，90.77
Pos counter init value integer source 中的选择成为负载位置。

0 = No trigger（无触发）。

0 → 1 = Trigger（触发）。

注：可通过 90.87 Disable pos counter init 防止位置计数器初始化。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：No trigger command（无触发命令）; 0，正常运行。

1：Trigger（触发）; 1。
3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
50：Z OnBoard; 获取自内置编码器的零通道。

51：Z OnBoard forward; 获取自内置编码器的零通道，电机正在正向旋转。参见 06.21.b01 Speed
control status word。
52：Z OnBoard reverse; 获取自内置编码器的零通道，电机正在反向旋转。参见 06.21.b02 Speed
control status word。
Z encoder 1Z encoder 1 forwardZ encoder 1 reverseZ encoder 2Z encoder 2 forwardZ encoder 2
reverse
0 … 58 无触发 - 1 = 1 否 是 参数

90.87 Disable pos counter init（禁止位置计数器初始化）

位置计数器，初始化禁止命令的信号源。

选择用于禁止位置计数器初始化的信号源。因此，它会封锁同步命令。

0 = Release（释放）。

1 = Disable（禁止）。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Release（释放）; 0， 正常运行。

1：Disable（禁止）; 1。
3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
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类型

12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 释放 - 1 = 1 否 是 参数

90.88 Reset pos counter init ready（复位位置计数器初始化就绪）

位置计数器，初始化命令复位的信号源。

选择用于允许位置计数器重新初始化的信号源。它会使 90.70.b04 Pos counter status 复位。

0 = No reset（不复位）。

0 → 1 = Reset（复位）。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：No Reset（未复位）; 0。
1：Reset（复位）; 1。
3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 不复位 - 1 = 1 否 是 参数

91 Encoder module settings（编码器模块设置）
编码器接口模块的配置。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

91.01

91.xx
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92 Encoder 1 configuration（编码器 1 的配置）
编码器 1 的设置。

注意：

- 参数组的内容根据所选编码器类型而各不相同。

- 建议只要在可能的情况下都使用编码器连接 1（此分组），因为通过该接口接收的数据比通过连

接 2（参数组 93）接收的数据更新。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

92.01

92.xx

93 Encoder 2 configuration（编码器 2 的配置）
编码器 2 的设置。

注意：

- 参数组的内容根据所选编码器类型而各不相同。

- 建议只要在可能的情况下都使用编码器连接 1（参数组 92），因为通过该接口接收的数据比通过

连接 2（此分组）接收的数据更新。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

93.01

93.xx

94 OnBoard speed feedback configuration（内置速度反馈配置）
模拟测速机和内置编码器的设置。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

94.01 EMF speed（EMF 速度）
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EMF速度。

显示根据 EMF计算的速度反馈，单位为 rpm。

-30000.00 … 30000.00 - rpm 参见 46.02 是 否 信号

94.02 Tacho voltage（测速机电压）

XTAC（测速机端子）的值。

显示连接到 XTAC的值，单位为 V。

-3250.0 … 3250.0 - V 10 = 1 V 是 否 信号

94.03 Tacho speed（测速机速度）

测速机速度。

显示测速机测量的速度反馈，单位为 rpm。

-30000.00 … 30000.00 - rpm 参见 46.02 是 否 信号
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范围 默认值 设备 标定/
16 位现场
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值

易失 运行中修

改

类型

94.04 OnBoard encoder speed（内置编码器速度）

内置编码器速度。

显示内置编码器测量的速度反馈，单位为 rpm。

-30000.00 … 30000.00 - rpm 参见 46.02 是 否 信号

94.07 M1 tacho type（电机 1测速机类型）

所连接测速机的类型。

根据所连接测速机的类型，激活 40ms 的硬件滤波器。

0：DC tacho（直流测速机）; 滤波器被禁止。

1：AC tacho（交流测速机）; 滤波器被允许。

0 … 1 直流测速机 - 1 = 1 否 是 参数

94.08 M1 tacho voltage at 1000 rpm（1000rpm时的电机 1测速机电压）

1000rpm 时的电机 1 测速机电压。

测速机在 1000 rpm 的速度下生成该电压，参见测速机铭牌。它用于计算 94.10 M1 tacho tuning
gain。使用 99.20 Tuning requested = Speed feedback assistant 测量和设置值。

- 在 94.08 M1 tacho voltage at 1000 rpm ≥ 1 V 时，手动设置值。

- 在 94.08 M1 tacho voltage at 1000 rpm = 0 V 时，通过速度反馈助手测量值。

- 在 94.08 M1 tacho voltage at 1000 rpm ≤ -1 V 时，已经通过速度反馈助手成功测量和设置值。

-270.0 … 270.0 60.0 V 10 = 1 V 否 是 参数

94.09 M1 tacho max displayable speed（电机 1测速机最大可显示速度）

电机 1 的最大可显示速度。

内部为电机 1 使用的最大测速机速度。该值取决于测速机的输出电压（参见 94.08 M1 tacho voltage
at 1000 rpm）和变流器系统的最大速度。关于最大速度，参见 46.02 M1 speed scaling actual、30.11
M1 minimum speed、30.12 M1 maximum speed、31.30 M1 overspeed trip margin 和 99.14 M1 nominal
(base) speed。
只有在通过以下方式写入时，值才有效：

- 通过 99.20 Tuning requested = Speed feedback assistant。
- 通过 94.08 M1 tacho voltage at 1000 rpm。

- 通过参数下载。

-30000.00 … 30000.00 0.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数

94.10 M1 tacho tuning gain（电机 1测速机增益）

电机 1 测速机的增益。

在内部为电机 1 使用的测速机增益。

只有在通过以下方式写入时，值才有效：

- 通过 99.20 Tuning requested = Speed feedback assistant。
- 通过 94.08 M1 tacho voltage at 1000 rpm。

- 通过参数下载。

0 … 5 5 - 1 = 1 否 是 参数

94.11 M1 tacho fine-tuning adjust（电机 1测速机微调）

电机 1 测速机的微调。

在内部使用的测速机的微调。值与手持测速计测量的速度反馈相等。设置 94.11 M1 tacho fine-
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值

易失 运行中修

改
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tuning adjust 的值为手持测速机测量的速度反馈。

只有在通过以下方式写入时，值才有效：

- 通过 99.20 Tuning requested = Tacho fine-tuning。在测速机微调中，90.41 M1 feedback selection
被自动强制为 EMF。

- 通过参数下载。

注意：94.11 M1 tacho fine-tuning adjust 的值必须是手持测速计的测量速度反馈，而不是速度给定值

和测量速度之间的偏差。

-30000.00 … 30000.00 0.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数

94.12 M1 tacho fine-tuning factor（电机 1测速机微调系数）

电机 1 测速机的微调系数。

在内部为电机 1 使用的测速机微调系数。

只有在通过以下方式写入时，值才有效：

- 通过 99.20 Tuning requested = Tacho fine-tuning。在测速机微调中，90.41 M1 feedback selection
被自动强制调协为 EMF。

- 通过参数下载。

0.30 … 3.00 1.00 - 100 = 1 否 是 参数

94.16 OnBoard encoder position（内置编码器的位置）

在旋转一周中内置编码器的位置。

显示在旋转一周中内置编码器的位置。参见 90.48 Motor position axis mode。
0.00000000 …
1.00000000

- rev 32767 = 1
rev

是 否 信号

94.18 OnBoard encoder revolution extension（内置编码器的旋转圈数）

内置编码器的旋转计数圈数。

显示内置编码器的旋转计数圈数。参见 90.48 Motor position axis mode。
当编码器位置以正向环绕时，计数器将会增加，以反向环绕时将会减少。参见 90.11 Encoder 1
position。
-2147483648 …
2147483647

- - 1 = 1 是 否 信号

94.23 OnBoard encoder pulses/revolution（内置编码器每转的脉冲数量）

内置编码器每转的脉冲数量（ppr）。
定义内置编码器每转的脉冲数量，参见编码器铭牌。

0 … 65535 2048 ppr 1 = 1 ppr 否 是 参数

94.24 OnBoard encoder type（内置编码器的类型）

内置编码器的类型。

选择内置编码器的类型。

0：Quadrature（正交）; 正交编码器带有两个通道，即 A和 B。
1：Single-track（单轨）; 单轨编码器有一个通道，即 A。

注：通过此设置，无论旋转方向如何，测量出的速度值始终为正。

0 … 1 正交 - 1 = 1 否 是 参数

94.25 OnBoard encoder speed calculation mode（内置编码器的速度计算模式）
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内置编码器的速度计算模式。

选择速度计算模式。

0：A&B all（A 和 B 所有）; 通道 A 和 B 的上升和下降沿被用于速度计算和定向。设置 94.24
OnBoard encoder type = Quadrature。速度评估系数 = 4。
1：A all, B direction（A所有，B 定向）; 通道 A的上升沿和下降沿用于速度计算。通道 B 定义了

旋转方向。设置 94.24 OnBoard encoder type = Quadrature。速度评估系数 = 2。
2：A rising, B direction（A 上升，B 定向）; 通道 A的上升沿用于速度计算。通道 B定义了旋转方

向。设置 94.24 OnBoard encoder type = Quadrature。速度评估系数 = 1。
3：A falling, B direction（A 下降，B 定向）; 通道 A 的下降沿用于速度计算。通道 B 定义了旋转

方向。设置 94.24 OnBoard encoder type = Quadrature。速度评估系数 = 1。
4：A all（A 所有）; 通道 A的上升沿和下降沿用于速度计算。EMF速度反馈定义旋转方向。如果

通道 B有故障，可使用。设置 94.24 OnBoard encoder type = Single-track。速度评估系数 = 2。
5：B all（B 所有）; 通道 B 的上升沿和下降沿用于速度计算。EMF 速度反馈定义旋转方向。如果

通道 A有故障，可使用。设置 94.24 OnBoard encoder type = Single-track。速度评估系数 = 2。
0 … 5 A 和 B 全部 - 1 = 1 否 是 参数

94.26 OnBoard encoder transient filter（内置编码器瞬态滤波器）

内置编码器的瞬态滤波器。

启用内置编码器的瞬态滤波。因此，对旋转方向的意外修改将被忽略。在连接的机械部件有严重

振动时，应该启用。

0：0.0 µs; 滤波器未启用。

1：3.2 µs; 快速滤波时间。

2：6.4 µs; 中速滤波时间。

3：12.8 µs; 慢速滤波时间。

0 … 3 0.0 µs - 1 = 1 否 是 参数

94.29 OnBoard encoder cable fault mode（内置编码器电缆故障模式）

内置编码器，电缆故障的模式。

选择监控哪些编码器通道的接线故障。如有问题，将产生故障 A7E1 Speed feedback device。一种

轨道是 A+/A-、B+/B-或 Z+/Z-的组合。

0：Tracks A+/A- B+/B-; 轨道 A+/A-和 B+/B-。
1：Tracks A+/A-、B+/B-、Z+/Z-; 轨道 A+/A-、B+/B-和 Z+/Z-。
0 … 1 轨道 A+/A-、

B+/B-和 Z+/Z-
- 1 = 1 否 是 参数

94.30 OnBoard encoder maximum pulse waiting time（内置编码器的最大脉冲等待时间）

内置编码器，最大脉冲等待时间。

在编码器被用作速度反馈设备时，通过统计每个周期时间的脉冲测量实际速度。与电源同步测量

的基础（最短）循环时间（每 3.3 ms 或 2.77 ms）。
94.30 OnBoard encoder maximum pulse waiting time 确定内置编码器的速度反馈计算的脉冲等待时

间。如果在脉冲等待时间内未检测到任何脉冲沿，则测量的速度反馈被设置为零。增加时间可以

提高测量性能，尤其是在低至接近于零的速度时。
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注：

- 使用编码器计算最大速度的公式：

݊௠௔௫[݉݌ݎ] =  
× ݖܪ݇ 300 ݏ 60

ݎ݌݌
其中： ppr = 每转的脉冲数量，参见 94.23 OnBoard encoder pulses/revolution。

300 kHz 是最大允许输入频率。

使用编码器计算最小速度分辨率的公式：

݊௠௔௫[݉݌ݎ] =  
ݏ 60

݇ × × ݎ݌݌  ௖௬௖௟௘ݐ
其中： k = 速度评估系数，参见 94.25 OnBoard encoder speed calculation mode。

ppr = 每转的脉冲数量，参见 94.23 OnBoard encoder pulses/revolution。
tcycle = 速度反馈测量的循环时间，值为 3.3 ms 或 2.77 ms。

- 只有速度测量受到影响。每当检测到新的脉冲沿时都会更新位置。当通过接口测量的速度为零

时，变流器将根据位置变化更新其速度数据。

0 … 200 3 ms 1 = 1 ms 否 是 参数

95 HW configuration（硬件配置）
各种与硬件相关的设置。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场总

线标定值

易失 运行中修

改

类型

95.15 Set: Special HW settings（特殊硬件设置）

位 名称 值 注释

95.24 Service mode（服务模式）

变流器的服务模式。

服务模式包括类型代码设置、晶闸管测试和触发脉冲测试程序。
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易失 运行中修

改

类型

在删除应用或晶闸管测试完成/失败后，Service mode 被自动复位为 Normal mode。如果在所选择的

过程中出现错误，生成 AF90 Autotuning。可在辅助代码和 05.22 Diagnostic中查看错误原因。

Service mode = Set: Type code 或 Firing pulses Vxx，需由用户重新设置为 Normal mode。
注：在 95.24 Service mode ≠ Normal mode时封锁给定值链。

0：Normal mode（正常模式）; 取决于 99.06 Operation mode 的正常运行模式。

1：设置：Type code（类型代码）; 允许设置以下参数：

- 28.61 Set: M1 field exciter current scaling。
- 42.66 Set: M2 field exciter current scaling。
- 95.15 Set: Special HW settings。
- 95.25 Set: Type code。
- 95.27 Set: Drive DC current scaling。
- 95.28 Set: Drive AC voltage scaling。
(参见 96.16) 5：Thyristor test（晶闸管测试）; 开始完整的晶闸管测试。测试所有晶闸管。结果显

示在 05.22 Diagnostic中。

11：Firing pulses V11（触发脉冲 V11）; 只释放晶闸管 V11的触发脉冲。

12：Firing pulses V12（触发脉冲 V12）; 只释放晶闸管 V12 的触发脉冲。

13：Firing pulses V13（触发脉冲 V13）; 只释放晶闸管 V13 的触发脉冲。

14：Firing pulses V14（触发脉冲 V14）; 只释放晶闸管 V14 的触发脉冲。

15：Firing pulses V15（触发脉冲 V15）; 只释放晶闸管 V15 的触发脉冲。

16：Firing pulses V16（触发脉冲 V16）; 只释放晶闸管 V16 的触发脉冲。

21：Firing pulses V21（触发脉冲 V21）; 只释放晶闸管 V21 的触发脉冲。

22：Firing pulses V22（触发脉冲 V22）; 只释放晶闸管 V22 的触发脉冲。

23：Firing pulses V23（触发脉冲 V23）; 只释放晶闸管 V23 的触发脉冲。

24：Firing pulses V24（触发脉冲 V24）; 只释放晶闸管 V24 的触发脉冲。

25：Firing pulses V25（触发脉冲 V25）; 只释放晶闸管 V25 的触发脉冲。

26：Firing pulses V26（触发脉冲 V26）; 只释放晶闸管 V26 的触发脉冲。

0 …26 正常模式 参数

95.25 设置：Type code（类型代码）

选择变流器类型代码。

包含变流器的电流、电压、温度测量值及象限类型。95.25 Set: Type code 在工厂内预设并写保护。

修改该参数需设置 95.24 Service mode = Set: Type code。对类型代码的修改立即生效。

95.24 Service mode需由用户重新设置为 Normal mode。
0：None（无）; 类型代码由用户设置，参见 95.26 Set: Drive block bridge 2, 95.27 Set: Drive DC
current scaling, 95.28 Set: Drive AC voltage scaling and 95.29 Set: Drive max bridge temperature，比如，

用于升级套件时。

1：S01-0020-04; 类型代码，参见表格。

…

152：S02-5200-05; 类型代码，参见表格。

变流器的基本类型代码：DCS880-AAB-CCCC-DDEF
产品系列： DCS880 直流变换器

产品类型： AA = S0 标准变换器模块



323

3ADW000474R0121 DCS880 固件手册 cn a

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场总

线标定值
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= R0 重构套件

= E0 控制盘解决方案

= A0 封闭变换器

电桥类型： B = 1 两象限（2-Q）

= 2 四象限（4-Q）

模块类型： CCCC = 额定直流电流（IP00）

额定交流电压： DD = 04 230 VAC … 415 VAC

= 05 230 VAC … 525 VAC

= 06 270 VAC … 600 VAC

= 07 315 VAC … 690 VAC

= 08 360 VAC … 800 VAC

= 10 450 VAC … 990 VAC

= 12 540 VAC … 1200 VAC

电源连接： E = X 标准 H1 … H7
= R 右侧 H8
= L 左侧 H8

修订代码： F = 0 第一代

注意：在使用 H1...H5 模块时，类型代码设置中的电流和电压范围被限幅在最大 1190 ADC 和最大

600 VAC。

0 … 1000 无 - 1 = 1 否 否 参数
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95.26 Set: Drive block bridge 2（设置：变流器封锁桥 2）
显示变流器的象限类型（1或 2 个桥）。

桥 2 可封锁。

0：Auto（自动）; 运行模式获取自 95.25 Set: Type code。如果 95.25 Set: Type code = None，设置

95.26 Set: Drive block bridge 2 = Block bridge 2 或 Release bridge 2。
1：Block bridge 2（封锁桥 2）; 封锁桥 2 (≡ 2-Q 运行)，比如用于 2-Q 升级套件。

2：Release bridge 2（释放桥 2）; 释放桥 2 (≡ 4-Q 运行)，比如用于 4-Q 升级套件。

本值比类型代码优先，可立即在 07.34 Drive block bridge 2 set 中看到。

0 … 2 自动 - 1 = 1 否 否 参数

95.27 Set: Drive DC current scaling（设置：变流器直流电流标定）

设置变流器的额定直流电流。

直流电流测量通道的调节（SDCS-PIN-H01 或 SDCS-PIN-H51）。95.27 Set: Drive DC current scaling
被写保护。修改该参数需设置 95.24 Service mode = Set: Type code。
0 A = 取值于 95.25 Set: Type code。
1 … 32500 A = 取值于 95.27 Set: Drive DC current scaling。
本值比类型代码优先，可立即在 07.35 Drive DC current scaling set中看到。

95.24 Service mode需由用户重新设置为 Normal mode。
注意：在使用 H1...H5 模块时，类型代码设置中电流和电压范围被限幅在最大 1190 ADC和最大 600
VAC。

0 … 32500 - A 1 = 1 A 否 否 参数

95.28 Set: Drive AC voltage scaling（设置：变流器交流电压标定）

设置变流器的额定交流电流。

交流电压测量通道的调节（SDCS-PIN-H01 或 SDCS-PIN-H51）。95.28 Set: Drive AC voltage scaling
被写保护。修改该参数需设置 95.24 Service mode = Set: Type code。
0.0 V = 取值于 95.25 Set: Type code。
0.1 … 3250.0 V = 取值于 95.28 Set: Drive AC voltage scaling。
本值比类型代码优先，可立即在 07.37 Drive AC voltage scaling set 中看到。

95.24 Service mode需由用户重新设置为 Normal mode。
注意：在使用 H1...H5 模块时，类型代码设置中的电流和电压范围被限幅在最大 1190 ADC 和最大

600 VAC。

0.0 … 3250.0 - V 10 = 1 V 否 否 参数

95.29 Set: Drive max bridge temperature（变流器最大电桥温度）

设置变流器的最大电桥温度。

调节变流器电桥温度跳闸等级。

0°C/32°F = 取值于 95.25 Set: Type code。
1°C … 149°C/33°F … 300°F = 取值于 95.29 Set: Drive max bridge temperature。
150°C/301°F = 温度监控未启用，比如在用于升级套件时。

本值比类型代码优先，可立即在 07.38 Drive max bridge temperature set 中看到。

因为测量了冷却空气的进气温度，变换器尺寸 H7 和 H8 的最大设置是 55°C/131°F。要了解更多

详细信息，参见 DCS880 Hardware manual (3ADW000xxx)。
由 96.02 Unit selection选择单位。
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索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场总

线标定值

易失 运行中修

改

类型

-80 … 1000 - °C
或 °F

1 = 1°C
或°F

否 否 参数

95.32 DC current measurement adjust（直流电流测量调节）

设置变流器的直流电流测量调节。

使用形式为 07.35 Drive DC current scaling set 的百分比的 95.32 DC current measurement adjust，用于

桥 1 和桥 2 提供不同电流测量电路的变流器。如果桥 2 被启用，它将重新标定测量的电枢电流。

12.5 … 800.0 100.0 % 10 = 1 % 否 是 参数
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索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场总

线标定值

易失 运行中修

改

类型

95.33 DC current measurement offset（直流电流测量偏移）

设置变流器的直流电流测量偏移。

把形式为 99.11 M1 nominal current 的百分比的偏移值与电枢电流测量值相加。95.33 DC current
measurement offset 调节 01.10 Motor current in为实际的电枢电流。

设置 95.33 DC current measurement offset = 10.1（默认值）将禁止手动偏移。

调试提示：如果使用 2-Q 变流器模块，并且电机按照等于零的速度给定值运转，增加 95.33 DC
current measurement offset 直到电机不再转动。

-10.0 … 10.1 10.1 % 10 = 1 % 否 是 参数

95.34 DC voltage measurement adjust（直流电压测量调节）

设置变流器的直流电压测量调节。

使用形式为 07.37 Drive AC voltage scaling set 的百分比的 95.34 DC voltage measurement adjust，用

于电枢和电源电压提供不同电压测量电路的变流器。它将重新标定电枢电压测量值。

12.5 … 800.0 100.0 % 10 = 1 % 否 是 参数

95.35 DC voltage measurement offset（直流电压测量偏移）

设置变流器的直流电压测量偏移。

把形式为 99.12 M1 nominal voltage 的百分比的偏移值与电枢电压测量值相加。95.35 DC voltage
measurement offset 调节 01.21 Armature voltage in V 为实际的电枢电压。

设置 95.35 DC voltage measurement offset = 10.1 %（默认值）将禁止手动偏移并启用自动偏移。自

动偏移在发出 On 命令后完成。参见 06.09.b00 Used main control word。
如果使用直流断路器/直流接触器，设置 95.35 DC voltage measurement offset = 0。
-10.0 … 10.1 10.1 % 10 = 1 % 否 是 参数

95.36 DC voltage measurement hardware filter（直流电压测量硬件滤波器）

直流电压测量硬件滤波器。

直流电压测量电路的硬件滤波器。

0：Filter off（滤波器关闭）; 滤波器时间设置为 200 μs。
1：Filter on（滤波器打开）; 滤波器时间设置为 10 ms。
0 … 1 滤波器关闭 - 1 = 1 否 是 参数

95.39 PLL input deviation（PLL 输入偏差）

PLL输入偏差。

实际测量电源电压的循环（周期）时间。被用作 PLL 控制器的输入。

对 50Hz电源有效：
ଵ

ହ଴ ு௭
= ≡ ݏ݉ 20 0°。

对 60 Hz 电源有效：
ଵ

଺଴ ு௭
= ≡ ݏ݉ 16.67 0°。

-180.00 … 180.00 - ° 100 = 1° 是 否 信号

95.40 PLL output, internal mains frequency（PLL 输出，内部电源频率）

PLL输出。

计算所得的由内部控制的电源频率。PLL控制器的输出。

0.00 … 100.00 - Hz 100 = 1 Hz 是 否 信号

95.43 PLL offset sync transformer（同步变压器 PLL偏移）

因同步变压器造成的 PLL偏移。

补偿同步变压器相对于电源变压器的相移。最大的相移补偿为±60.00°。
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索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场总

线标定值

易失 运行中修

改

类型

-60.00 … 60.00 0.00 ° 100 = 1° 否 是 参数
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索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场总

线标定值

易失 运行中修

改

类型

95.44 PLL deviation level（PLL偏移等级）

PLL偏移导致电流控制器封锁。

PLL控制器的最大允许偏移。如果达到限幅，电流控制器被封锁。

对 50Hz电源有效：
ଵ

ହ଴ ு௭
= ≡ ݏ݉ 20 0°。

对 60 Hz 电源有效：
ଵ

଺଴ ு௭
= ≡ ݏ݉ 16.67 0°。

5.00 … 20.00 10.00 ° 100 = 1° 否 是 参数

95.45 PLL proportional gain（PLL 比例增益）

PLL的 p 部分。

PLL触发单元的增益。

0.01 … 2.00 0.50 - 100 = 1 否 是 参数

95.46 PLL filter time（PLL 滤波时间）

PLL滤波时间常数。

PLL触发单元的滤波。

0.0 … 500.0 0.0 ms 10 = 1 ms 否 是 参数

95.47 PLL Uk compensation（PLL的 Uk补偿）

PLL电源变压器 uk补偿。

可对触发单元的 PLL的测量触发角进行修正，以补偿晶闸管的换相缺口造成的误差。补偿取决于

电源的 uk（短路电压）。

95.47 PLL Uk compensation定义了形式为 99.01 Mains voltage 的百分比的电源短路电压。它是由设

备的 PLL修正的额定电流造成。

݊݋݅ݐܽݖ݊݁݌݉݋ܿ ௞ݑ ܮܮܲ = ௞ݑ   ×  
ܵ௖

ܵ௧
 × 100 %

其中：  uk = 相关电源短路电压。

Sc = 变流器的视在功率。

St = 变压器的视在功率。

调试提示：在专用变压器的二次侧测量电源时，95.47 PLL Uk compensation用于补偿晶闸管换向

造成的电源相移。

这种情况导致高负载中的不稳定输出电流。慢慢增加 95.47 PLL Uk compensation（逐个），直到输

出电流稳定。

0.0 … 15.0 0.0 % 1 = 0.1 否 是 参数
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96 System（系统）
语言选择；访问级别；宏选择；参数保存和恢复；控制板重启；用户参数设置；单位选择；数据

记录器触发；参数检验和计算；用户锁。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

96.01 Language（语言）

选择语言。

选择在控制盘查看到的参数界面和其它显示信息的语言。

注意：

- 并非支持下列所有语言。

- 96.01 Language 不影响 PC 工具中可见的语言。

0：Not selected（未选择）; 无。

1029：Czech（捷克语）; 捷克语。

1030：Dansk（丹麦语）; 丹麦语。

1031：Deutsch（德语）; 德语。

1033：English（英语）; 英语。

1035：Suomi（芬兰语）; 芬兰语。

1036：Français（法语）; 法语。

1040：Italiano（意大利语）; 意大利语。

1043：Nederlands（荷兰语）; 荷兰语。

1045：Polski（波兰语）;波兰语。

1049：Russki（俄语）; 俄语。

1053：Svenska（瑞典语）; 瑞典语。

1055：Türkçe（土耳其语）; 土耳其语。

2052：Chinese (Simplified, PRC)（中文（简体，中华人民共和国））; 简体中文。

2070：Portugues（葡萄牙语）; 葡萄牙语。

3082：Español（西班牙语）; 西班牙语。

0 … 4000 英语 - 1 = 1 否 是 参数

96.02 Unit selection（单位选择）

单位选择字。

选择表示功率、温度和转矩的参数的单位。

位的分配：

位 名称 值 注释

0 功率单位 1 hp
0 kW

1 保留

2 温度单位 1 °F
0 °C

3 保留

4 转矩单位 1 Lb ft
0 Nm

5 … 15 保留
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索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

0000h … FFFFh 0000h - 1 = 1 否 是 参数

96.03 Unit for speed control（速度控制单位）

速度控制的单位。

设置速度控制单位。

0：Rpm;; 单位为 rpm。

1：%;单位为99.14 M1 nominal (base) speed的百分比。设置99.14 M1 nominal (base) speed = 100 %。

2：V; 单位为伏。设置 99.14 M1 nominal (base) speed = 来自 99.07 的 99.12 M1 nominal voltage。
注：在修改后，速度控制单元重启 PC 工具使修改可见。

0 … 2 rpm - 1 = 1 否 是 参数

96.04 Access levels active（启用访问级别）

启用的访问级别。

显示 96.07 Pass code和 96.102 User lock functionality 启用了哪些访问级别。

位的分配：

位 名称 值 注释

0 End user（最终用户） 1 启用最终用户

1 Service（服务） 1 启用保养

2 Advanced programmer（高

级程序员）

1 启用高级程序员

3 Reserved（保留）

4 Reserved（保留）

5 Reserved（保留）

6 Reserved（保留）

7 Reserved（保留）

8 Reserved（保留）

9 Reserved（保留）

10 Reserved（保留）

11 Reserved（保留）

12 Reserved（保留）

13 Reserved（保留）

14 Parameter lock（参数锁） 1 启用参数锁。

15 Reserved（保留）

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

96.07 Pass code（密码）

密码。

输入密码以启用参数锁或配置用户锁。参见 96.102 User lock functionality。
参数锁：

输入“358”可以开启参数锁定状态，这可以防止通过控制盘或 PC 工具更改所有其他参数。

用户锁（打开生成警告 A6B0 User lock open）：
输入用户密码，默认为“10000000”，显示参数 96.100 … 96.102。现在可以定义新的用户密码，并
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索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

选择要禁止的操作。

输入无效的密码将通过隐藏参数 96.100 … 96.102 关闭打开的用户锁。输入密码后，检查参数是否

确实已经隐藏。

注：我们建议您更改默认的用户密码。

例如：为了提高网络安全性，通过设置用户密码来防止更改参数值和/或加载固件和其他文件。

要首次启用用户锁，请在 96.07 Pass code 中输入默认密码“10000000”。这会显示参数 96.100 …

96.102。然后在 96.100 Change user pass code 中输入新的用户密码，并在 96.101 Confirm user pass
code中确认密码。在 96.102 User lock functionality中定义要禁止的操作。

要关闭用户锁，在 96.07 Pass code 中输入无效的用户密码，然后启用 96.27 Control board boot或重

启电源。在关封锁之后，参数 96.100 … 96.102将被隐藏。

要重新打开锁，在 96.07 Pass code 中输入你的用户密码。这会再次显示参数 96.100 … 96.102。
警告！

请勿忘记您的用户密码。工厂无法使控制板复位！将需要购买新的控制板。

00000000 … 99999999 00000000 - 1 = 1 是 是 参数

96.08 Local control（本地控制）

本地控制访问。

允许/禁止本地控制。控制盘上的启动和停止按钮，以及 PC 工具上的本地控制。

警告！

在禁止本地控制前，确保不需要控制盘或 PC 工具来停止变流器。

0：Disable（禁止）; 禁止本地控制。

1：Enable（允许）; 允许本地控制。

0 … 1 允许 - 1 = 1 否 是 参数

96.11 Macro active（启用宏）

显示启用的宏。

显示当前选择的宏。要改变宏，使用 96.14 Macro select。
0：None（无）; 没有选择宏。

1：Default（默认值）; 默认参数设置。参见 96.15 Parameter restore = Default。
10：Factory（工厂）; 出厂参数设置。参见 96.14 Macro select。
11：Manual/Constant（手动/恒定）; 手动/恒定速度宏。参见 96.14 Macro select。
12：Hand/Auto（手动/自动）; 手动/自动宏。参见 96.14 Macro select。
13：Hand/Motor Potentiometer（手动/电机电位器）; 手动/电机电位器宏。参见 96.14 Macro
select。
14：Motor Potentiometer（电机电位器）; 电机电位器宏。参见 96.14 Macro select。
15：Torque control（转矩控制）; 转矩控制宏。参见 96.14 Macro select。
16：Torque limit（转矩限幅）; 转矩限幅宏。参见 96.14 Macro select。
17：2 wire US Dc-contactor（双线美制直流接触器）; 双线美制直流接触器的宏。参见 96.14 Macro
select。
18：3 wire US Dc-contactor（三线美制直流接触器）; 三线美制直流接触器的宏。参见 96.14 Macro
select。
19：3 wire standard（三线标准）;三线标准的宏。参见 96.14 Macro select。
20：Demo unit（展示设备）; 展示设备的宏。参见 96.14 Macro select。
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索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

0 … 20 - - 1 = 1 是 否 信号

96.14 Macro select（宏选择）

选择一个宏（预先定义的参数设置）。

选择一个宏。在完成宏选择后，值自动变为 Done。选择的宏显示在 96.11 Macro active中。

注意：

- 只设置取决于宏的参数。其余参数不会改变。

- 可修改载入的宏的所有预设参数。

- 再次选择实际存在的宏后，所有基于宏的参数将恢复宏的默认值。

0：Done（完成）; 正常运行，或者应用宏的选择已经完成。

10：Factory（工厂）; 出厂参数设置。

11：Manual/Constant（手动/恒定）; 手动/恒定速度宏。

12：Hand/Auto（手动/自动）; 手动/自动宏。

13：Hand/Motor Potentiometer（手动/电机电位器）; 手动/电机电位器宏。

14：Motor Potentiometer（电机电位器）; 电机电位器宏。

15：Torque control（转矩控制）; 转矩控制宏。

16：Torque limit（转矩限幅）; 转矩限幅宏。

17：2 wire US Dc-contactor（双线美制直流接触器）; 双线美制直流接触器的宏。

18：3 wire US Dc-contactor（三线美制直流接触器）; 三线美制直流接触器的宏。

19：3 wire standard（三线标准）;三线标准的宏。

20：Demo unit（展示设备）; 为展示设备设置的参数。

0 … 20 完成 - 1 = 1 否 否 参数
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索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

96.15 Parameter restore（参数恢复）

复位参数值。

恢复固件的默认设置。根据选择只能恢复部分或所有参数。在恢复完成时值自动变为 Done。
注：恢复可能会导致通讯中断，因此可能需要重新连接变流器。

0：Done（完成）; 正常操作或恢复完成。

8：Restore（恢复）; 所有参数恢复到默认值，但不包括：

- 电机 1 和电机 2 的参数。

- 控制盘/PC 通讯设置

- I/O 扩展模块设置。

- 现场总线适配器设置。

- 编码器配置数据。

- 基于宏的参数。

- 99.10 Nominal mains voltage。
- 用户锁定参数 96.100 … 96.102。
62：Clear（清除）; 所有参数恢复到默认值，但不包括：

- 控制盘/PC 通讯设置

- 现场总线适配器设置。

- 编码器配置数据。

- 基于宏的参数。

- 99.10 Nominal mains voltage。
- 用户锁定参数 96.100 … 96.102。
70：Default（默认值）; 所有参数恢复到默认值。

0 … 70 完成 - 1 = 1 否 否 参数

96.16 Parameter save manually（手动保存参数）

保存/载入参数，允许/禁止应用程序。

将有效参数值保存到永久内存。应该使用 96.16 Parameter save manually 来保存发送自现场总线的

值等。

96.16 Parameter save manually 也可用于在存储器中保存参数集和从存储器载入参数集，以及允许/
禁止应用程序。

在完成参数保存后，值自动变为 Done。
注意：

- 只能在需要时使用参数保存功能。

- 在通过控制盘或 PC 工具更改参数值，而不是通过现场总线适配器连接进行更改时，将自动保

存新的参数值。

0：Done（完成）; 正常运行或参数保存/所有其它操作已经完成。

1：Save（保存）; 保存参数的命令或正在保存参数。

（参数设置已经在存储器里。关于用户设置参见 96.19）
4：Enable application（允许应用）; 允许应用程序。（研发部门需研究此项。）

5：Disable application（禁止应用）; 禁止应用程序。（研发部门需研究此项。）

（因系统原因无法完成。）

0 … 6 完成 - 1 = 1 是 否 参数
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范围 默认值 设备 标定/
16 位现场
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易失 运行中修
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96.19 User set status（用户设置状态）

用户设置状态显示。

显示用户设置的状态。

0：None（无）; 没有保存用户设置。

1：Loading（加载中）; 当前正在加载用户设置。

2：Saving（保存中）; 当前正在保存用户设置。

3：Faulted（故障）; 无效或空的用户设置。

4：User set 1（用户设置 1）; 已经加载用户设置 1。
5：User set 2（用户设置 2）; 已经加载用户设置 2。
6：User set 3（用户设置 3）; 已经加载用户设置 3。
7：User set 4（用户设置 4）; 已经加载用户设置 4。
0 … 7 - - 1 = 1 是 否 信号

96.22 User set save/load（用户设置保存/加载）

用户设置的操作。

允许保存和恢复最多四个用户设置。在完成参数加载或保存后，值自动变为 Done。
注意：

- 用户设置中不包括 I/O扩展模块、现场总线和编码器配置参数（参数组 14 … 16、47, 51 … 56、
58 和 92 … 93）等硬件配置设置。

- 用户设置中不包括 10.03 DI force selection和 10.04 DI force data 等输入/输出值。

- 在变流器断电之前使用的用户设置将在下次通电后使用。除非使用了用户设置 I/O 模式。

- 在加载用户设置后，不会将参数更改自动存储到加载的用户设置里。必须使用 96.22 User set
save/load 再次保存。

- 加载的用户设置显示在 96.19 User set status 和 06.18.b06 … b09 Drive status word 3 中。

- PC 工具的备份功能只保存当前的参数集。因此，用户参数 1...用户参数 4 必须分别备份。

0：Done（完成）; 正常操作、加载或保存已完成。

1：User set I/O mode（用户设置 I/O模式），使用 96.23 User set I/O mode in1和 96.24 User set I/O
mode in2 加载用户设置。

2：Load set 1（加载用户设置 1）; 加载用户设置 1。
3：Load set 2（加载用户设置 2）; 加载用户设置 1。
4：Load set 3（加载用户设置 3）; 加载用户设置 1。
5：Load set 4（加载用户设置 4）; 加载用户设置 1。
18：Save to set 1（保存到用户设置 1）; 把参数保存到用户设置 1。
19：Save to set 2（保存到用户设置 2）; 把参数保存到用户设置 2。
20：Save to set 3（保存到用户设置 3）; 把参数保存到用户设置 3。
21：Save to set 4（保存到用户设置 4）; 把参数保存到用户设置 4。
0 … 21 完成 - 1 = 1 是 否 参数

96.23 User set I/O mode in1（输入 1用户设置 I/O模式）

使用数字 I/O 加载用户设置。

在 96.22 User set save/load = User set I/O mode 时，可按照下表，通过 96.23 User set I/O mode in1和
96.24 User set I/O mode in2 选择用户设置。

由 96.23 User set I/O mode in1 由 96.24 User set I/O mode in2 选择的用户设置
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定义的信号源 定义的信号源

0 0 用户设置 1
1 0 用户设置 2
0 1 用户设置 3
1 1 用户设置 4

0 = Always off（始终关闭）。

1 = Always on（始终打开）。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Not selected（未选择）; 0，正常运行。

1：Selected（已选择）; 1。
3：DI1; 10.02.b00 DI delayed status。
4：DI2; 10.02.b01 DI delayed status。
5：DI3; 10.02.b02 DI delayed status。
6：DI4; 10.02.b03 DI delayed status。
7：DI5; 10.02.b04 DI delayed status。
8：DI6; 10.02.b05 DI delayed status。
11：DIO1; 11.02.b00 DIO delayed status。
12：DIO2; 11.02.b01 DIO delayed status。
19：DIL; 10.02.b15 DI delayed status。
0 … 19 未选择 - 1 = 1 是 否 参数

96.24 User set I/O mode in2（输入 2用户设置 I/O模式）

使用数字 I/O 加载用户设置。

参见 96.23 User set I/O mode in1。
0 … 19 未选择 - 1 = 1 是 否 参数

96.27 Control board boot（控制板启动）

重启控制板。

重启控制单元。为需要重启整个变流器的电源。

在重启完成时，值自动变为 Done。
Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Done（完成）; 0，正常操作或完成重启。

1：Reboot（重启）; 1, 重启控制板。

0 … 1 完成 - 1 = 1 是 否 参数

96.28 FSO reboot（重启安全转矩关断）

重启 FSO-xx安全功能模块。

重启可选的 FSO-xx安全功能模块。

注：该值不会自动变回 done。
Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Done（完成）; 0，正常运行或重启完成。

1：Reboot（重启）; 1, 重启 FSO-xx 安全功能模块。

0 … 1 完成 - 1 = 1 是 否 参数
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96.31 Time sync source status（时间同步信号源状态）

时间信号源状态字。

显示时间信号源状态字。参见 96.35 Time sync primary source。
位的分配：

位 名称 值 注释

0 Time tick
received（ 已 收

到报时信号）

1 已收到第 1 优先级的报时信号：

已从第 1 优先级的信号源收到报时信号。

1 Aux Time tick
received（ 已 收

到辅助报时信

号）

1 已收到第 2 优先级的报时信号：

已从第 2 优先级的信号源收到报时信号。

2 Tick interval is
too long（信号

间隔过长）

1 是：

信号间隔过长，精确度下降。

3 DDCS controller
（DDCS 控 制

器）

1 已收到报时信号：

已从外部 DDCS-PLC收到报时信号。

4 M/F（ 主 机/从
机）

1 已收到报时信号：

已通过主机-从机链路收到报时信号。

5 Reserved（ 保

留）

6 D2D（变流器到

变流器）

1 已收到报时信号：

已通过变流器间链路收到报时信号。

7 FBA A（现场总

线适配器 A）

1 已收到报时信号：

已通过现场总线适配器 A收到报时信号。

8 FBA B（现场总

线适配器 B）
1 已收到报时信号：

已通过现场总线适配器 B收到报时信号。

9 EFB（嵌入式现

场总线）

1 已收到报时信号：

已通过嵌入式现场总线收到报时信号。

10 Reserved（ 保

留）

11 Panel link（控制

盘链路）

1 已收到报时信号：

已通过控制盘或连接到控制盘的 PC 工具收到报时信号。

12 Ethernet tool link
（以太网工具链

路）

1 已收到报时信号：

已通过 FENA 模块从 PC 工具收到报时信号。

13 Parameter
setting(参 数 设

置)

1 已收到报时信号：

已通过参数 96.37...96.39 设置信号。

14 RTC(实时时钟) 1 正在使用 RTC 时间：

已从实时时钟读取时间和日期。
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15 Drive On-
Time(变流器正

点)

1 正在使用变流器正点：

时间和日期正在显示变流器正点。

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

96.32 Drive Time(变流器时间)
实际的变流器时间。

以 hh:mm:ss 的格式显示 24小时变流器时间。变流器时间由参数 96.35 … 96.39 设置。

00:00:00 … 23:59:59 - - 1 = 1 是 否 信号

96.35 Time sync primary source（时间同步主要信号源）

第 1 优先级的时间同步信号源。

为变流器时间和日期同步定义第一优先级的外部信号源。

0：Internal（内部）; 没有选择外部信号源。

1：DDCS controller（DDCS 控制器）; 外部 DDCS-PLC。
2：FBA A or FBA B（现场总线适配器 A 或现场总线适配器 B）; 现场总线适配器 A或现场总线适

配器 B。
3：FBA A（现场总线适配器 A）; 现场总线适配器 A。

4：FBA B（现场总线适配器 B）; 现场总线适配器 B。
5：D2D or M/F（变流器间或主从机间）; 主机－从机链路或变流器间链路的主站。

6：EFB（嵌入式现场总线）; 嵌入式现场总线。

8：Panel link（控制盘链路）; 控制盘，或与控制盘连接的 PC 工具。

9：Ethernet tool link（以太网工具链路）; 经由 FENA 模块的 PC工具。

0 … 9 内部 - 1 = 1 是 否 参数

96.36 M/F and D2D clock sync（主机/从机和变流器间的时钟同步）

启用时钟同步（仅主机）。

启用主从机和变流器间通讯的时钟同步。

0：Inactive（未启用）; 时钟同步未启用。

1：Active（启用）; 时钟同步已启用。

0 … 1 未启用 - 1 = 1 是 否 参数

96.37 Full days since 1st Jan 1980（自 1980年 1月 1 日起的完整天数）

从 1980 年的第一天开始的天数。

自 1980 年年初以来经过的完整天数。与 96.28 Time in minutes within 24 h and 96.39 Time in ms within
one minute 结合使用，便可通过来自现场总线或应用程序的参数接口设置变流器中的日期和时间。

如果现场总线协议不支持时间同步，则可能需要执行此操作。

1…59999 0 天 1 = 1 Day 是 否 参数

96.38 Time in minutes within 24 h（24小时之内的分钟数）

自午夜以后所经过的分钟数。

自午夜以后所经过的完整分钟数。例如，值 860 对应于 14:20。
参见 96.37 Full days since 1st Jan 1980。
1 … 1439 0 分 1 = 1 min 是 否 参数
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96.39 Time in ms within one minute（一分钟以内的时间，以 ms 为单位）

自上一分钟后所经过的毫秒数。

参见 96.37 Full days since 1st Jan 1980。
0 … 59999 0 ms 1 = 1 ms 是 否 参数

96.51 Clear fault and event logger(清除故障和事件记录器 )

96.61 User data logger status word(用户数据记录器状态字)
用户数据记录器状态字。

提供关于用户数据记录器的状态信息。

位的分配：

位 名称 值 注释

0 Running（ 正 在

运行）

1 正在运行

0 已经过了后触发时间

1 Triggered（已触

发 ）

1 已触发

0 已经重新启动

2 Data available
（可用数据）

1 包含可读取的数据

0 不包含数据

3 Configured（ 已

配置）

1 已配置

未配置

4 … 15 Reserved（ 保

留）

0000h … FFFFh - - 1 = 1 是 否 信号

96.63 User data logger trigger（用户数据记录器触发 ）

用户数据记录器的触发信号源。

触发或选择触发用户数据记录器的信号源。

0 = No trigger command（没有触发命令）。

1 = Trigger（触发）。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：No trigger command（没有触发命令）; 0，正常运行。

1：Trigger（触发）; 1。
0 … 1 没有触发命令 - 1 = 1 是 否 参数

96.64 User data logger start（用户数据记录器启动）

用户数据记录器的启动信号源。

启动或选择启动用户数据记录器的信号源。

0 = No start command（没有启动命令）。

1 = Start（启动）。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：No trigger command（没有触发命令）; 0，正常运行。
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1：Start（启动）; 1。
0 … 1 没有启动命令 - 1 = 1 是 否 参数

96.65 Factory data logger time level（出厂数据记录器时间等级）

出厂数据记录器时间等级。

- 选择出厂数据记录器的采样间隔。出厂数据记录器中记录的值为：

- 06.09 Used main control word。
- 06.15 Main Status Word。
- 06.25 Current controller status word 2。
- 99.01 Mains voltage。
- 24.01 Used speed reference。
- 90.01 Motor speed for control。
- 27.02 Used current reference。
- 27.05 Motor current。
- 27.18 Firing angle。
- 28.15 M1 field current。
用户不能修改参数的选择。

500：500 μs; 500 微秒。

2000：2 ms; 2 毫秒。

10000：10 ms; 10 毫秒。

500 … 10000 500 - 1 = 1 是 否 参数

96.70 Disable adaptive program（禁止自定义编程）

允许/禁止自定义编程。

允许/禁止自定义编程（如果有）。

0 = Disable adaptive program（禁止自定义编程）。

1 = Enable adaptive program（允许自定义编程）。

Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0：Disable adaptive program（禁止自定义编程）; 0，正常运行。

1：Enable adaptive program（允许自定义编程）; 1。
0 … 1 禁止自定义编程 - 1 = 1 是 否 参数

96.100 Change user pass code（更改用户密码）

新用户密码。仅当用户锁打开时可见。

要修改当前的用户密码，输入一个新的密码，并使用 96.101 Confirm user pass code确认。在确认新

密码前，会出出现警告 A6B1 User pass code。直到新密码确认。

要取消密码修改，请关闭用户锁而不确认。要关闭用户锁，在 96.07 Pass code中输入无效的用户密

码，然后启用 96.27 Control board boot或重启电源。

参见 96.07 Pass code。
10000000 … 99999999 10000000 - 1 = 1 是 是 参数

96.101 Confirm user pass code（确认用户密码）

确认新的用户密码。仅当用户锁打开时可见。

确认在 96.100 Change user pass code中输入的新用户密码。



340

3ADW000474R0121 DCS880 固件手册  cn a

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

参见 96.07 Pass code。
10000000 … 99999999 10000000 - 1 = 1 是 是 参数

96.102 User lock functionality（用户锁功能）

选择要通过用户锁禁止的操作。仅当用户锁打开时可见。

选择要通过用户锁禁止的操作或功能。

注：当用户锁关闭后，所作更改生效。参见参数 96.07 Pass code。
位的分配：

位 名称 值 备注

0 Disable ABB
access levels（禁

止 APP 访 问 级

别）

1 禁止服务、高级程序员等 ABB 访问级别。参见 96.04
Access levels active。

1 Freeze parameter
lock state（冻结参

数锁定状态）

1 防止修改参数锁状态。参见 96.07 Pass code = 358。

2 Disable file
download（ 禁 止

文件下载）

1 防止把文件加载到变流器。这适用于：

- 固件升级。

- 安全功能模块 FSO-xx的配置。

- 参数恢复。参见 96.15 Parameter restore。
- 加载自定义编程或应用程序

- 更改控制盘的主页视图

- 编辑变流器文本。

- 编辑控制盘上的收藏夹参数列表。

- 通过控制盘进行的配置设置，如时间/日期格式以

及允许/禁止时钟显示。

3 … 15 Reserved（保留）

0000h … FFFFh - - 1 = 1 否 是 参数

99 Motor data（电机数据）
电机配置设置。

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

99.01 Mains voltage（电源电压）

电源电压。

以 99.10 Nominal mains voltage的百分比表示的测量电源电压。

0.00 … 325.00 - % 100 = 1 % 是 否 信号
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99.02 M1 nominal torque（电机 1 的额定转矩）

电机 1 的计算额定转矩

按以下方式计算电机 1 的额定转矩：

݈ܽ݊݅݉݋݊ 1ܯ 99.02 ݁ݑݍݎ݋ݐ  =
60
ߨ2

×
݁݃ܽݐ݈݋ݒ ݈ܽ݊݅݉݋݊ 1ܯ 99.12] − ݐ݊݁ݎݎݑܿ ݈ܽ݊݅݉݋݊ 1ܯ 99.11 × [݁ܿ݊ܽݐݏ݅ݏ݁ݎ ݁ݎݑݐܽ݉ݎܽ 1ܯ 27.32 × ݈ܽ݊݅݉݋݊ 1ܯ 99.11 ݐ݊݁ݎݎݑܿ 

݀݁݁݌ݏ (݁ݏܾܽ) ݈ܽ݊݅݉݋݊ 1ܯ 99.14

由 96.02 Unit selection选择单位。

0 … 200000000 - Nm 或
Lb ft

1 = 1 Nm或
Lb ft

是 否 信号

99.03 M1 nominal power（电机 1的额定功率）

电机 1 的计算额定功率。

按以下方式计算电机 1 的额定功率：

ݎ݁ݓ݋݌ ݈ܽ݊݅݉݋݊ 1ܯ 99.03 =
݊݅݉݋݊ 1ܯ 99.12 ݁݃ܽݐ݈݋ݒ ݈ܽ × ݊݅݉݋݊ 1ܯ 99.11 ݐ݊݁ݎݎݑܿ ݈ܽ

1000
由 96.02 Unit selection选择单位。

0 … 32500 - kW 或
hp

1 = 1 kW或
hp

是 否 信号

99.06 Operation mode（运行模式）

变流器的运行模式。

指定变流器的运行模式。

0：Armature converter（电枢变流器）; 变流器被用作 6 脉冲单电枢变流器。

1：Large field exciter（大磁场）; 变流器被用作大磁场。

注意：通过 20.47 Overvoltage protection trigger source 分配外部过压保护的数字输入。

2：12-pulse parallel master（12 脉并联主机）; 变流器被用作 12 脉并联主机。连接到三绕组变压

器，该变压器的二次绕组之间有 30°相位差。

3：12-pulse parallel slave（12脉并联从机）; 变流器被用作12脉并联从机。连接到三绕组变压器，

该变压器的二次绕组之间有 30°相位差。

4：12-pulse serial master（12脉串联主机）; 变流器被用作 12脉串联主机。连接到三绕组变压器，

该变压器的二次绕组之间有 30°相位差。

5：12-pulse serial slave（12 脉串联从机）; 变流器被用作 12 脉串联从机。连接到三绕组变压器，

该变压器的二次绕组之间有 30°相位差。

6：6-pulse serial master（6 脉冲串联主机）; 变流器被用作 6 脉冲串联主机。连接到三绕组变压

器，该变压器的二次绕组之间没有（0°）相位差。

7：6-pulse serial slave（6 脉冲串联从机）; 变流器被用作 6 脉冲串联从机。连接到三绕组变压器，

该变压器的二次绕组之间没有（0°）相位差。

8：Serial sequential master（串联顺序主机）; 变流器被用作串联顺序主机。连接到三绕组变压

器，该变压器的二次绕组之间没有（0°）相位差或有 30°相位差。

9：Serial sequential slave（串联顺序从机）; 变流器被用作串联顺序从机。连接到三绕组变压器，

该变压器的二次绕组之间没有（0°）相位差或有 30°相位差。

触发角的顺序控制。两个变流器中只有一个改变触发角。另一个变流器把触发角保持固定在最小

或最大触发角限幅。
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0 … 9 电枢变流器 - 1 = 1 否 否 参数

99.07 M1 used field exciter type（电机 1使用的磁场类型）

电机 1 的磁场类型。

99.07 M1 used field exciter type ≠ None，启用电机 1的磁场。现在它对 On命令做出反应，并生成

励磁电流。

注：要同时启动两个磁场（电机 1 和电机 2），同时设置 42.49 M2 used field exciter type ≠ None。
0：None（无）; 没有连接或连接了第三方磁场。

1：OnBoard（内置）; 集成 1-Q 磁场（仅适用于尺寸 H1...H4）。
2：DCF803-0016; 用于 0.3 A 到 16 A 的励磁电流的外部 1-Q 16 A 磁场。

3：DCF803-0025; 用于 0.3 A 到 25 A 的励磁电流的外部 1-Q 25 A磁场（仅适用于尺寸 H5 和 H6）。
4：DCF803-0035; 用于 0.3 A 到 35 A 的励磁电流的外部 1-Q 35 A 磁场。

5：DCF803 terminal 5 A（DCF803 端子 5 A）; 外部 1-Q 16 A磁场（DCF803-0016），内部 1-Q 25
A磁场（DCF803-0025）或外部 1-Q 35 A磁场（DCF803-0035），用于 0.3 A 到 5 A 的励磁电流。使

用 5 A端子。

6：DCF803-0050; 外部 1-Q 50 A 磁场。

7：DCF804-0050; 外部 4-Q 50 A 磁场。

8：DCF803-0060; 外部 1-Q 60 A 磁场。

9：DCF804-0060; 外部 4-Q 60 A 磁场。

10：DCS880-S01; 外部 2-Q标准 DCS880 模块。

11：DCS880-S02; 外部 4-Q 标准 DCS880 模块。

16：External field exciter via AI1（经由 AI1 的外部磁场）; 第三方磁场，通过 AI1 确认。

17：External field exciter via AI2（经由 AI2 的外部磁场）; 第三方磁场，通过 AI2 确认。

18：External field exciter via AI3（经由 AI3 的外部磁场）; 第三方磁场，通过 AI3 确认。

19：Multiple field exciters（多励磁）; 参见 DCS880多台磁场的电机控制(3ADW000xxx)。
0 … 19 内置 - 1 = 1 否 是 参数

99.10 Nominal mains voltage（额定电源电压）
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索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

额定电源电压。

电源的额定电源电压（交流）。默认值和最大值按照 95.25 Set: Type coder 和 95.28 Set: Drive AC
voltage scaling自动预设。绝对最大值为 1200.0 VAC。

0.0 … 95.25/95.28 95.25/95.28 V 10 = 1 V 否 是 参数

99.11 M1 nominal current（电机 1 的额定电流）

电机 1 的额定电流。

来自电机铭牌的电机 1 的额定电枢电流（直流）。

注意：

- 对 12 脉并联模式，参见 DCS880 12-pulse manual (3ADW000xxx)。
- 如果变流器被用作大磁场，把值设置为来自电机铭牌的额定励磁电流。参见 99.06 Operation

mode。
- 电机额定电流的允许范围是变流器额定电流的10 % … 230 %。参见7.35 Drive DC current scaling

set。
0 … 32500 0 A 1 = 1 A 否 是 参数

99.12 M1 nominal voltage（电机 1的额定电压）

电机 1 的额定电压。

来自电机铭牌的电机 1 的额定电枢电压（直流）。

注意：

- 对 12 脉并联模式或串联顺序模式，参见 DCS880 12脉手册 (3ADW000xxx)。
- 如果变流器被用作大磁场，把值设置为来自电机铭牌的额定磁场电压。参见 99.06 Operation

mode。
0.0 … 3250.0 350.0 V 10 = 1 V 否 是 参数

99.13 M1 nominal field current（电机 1的额定励磁电流）

电机 1 的额定励磁电流。

来自电机铭牌的电机 1 的额定励磁电流。

注：如果变流器被用作大磁场，使用 99.11 M1 nominal current 来设置额定励磁电流。

-3250.0 … 3250.0 0.3 A 10 = 1 A 否 是 参数

99.14 M1 nominal (base) speed（电机 1的额定（基本）速度）

电机 1 的额定（基本）速度。

来自电机铭牌的电机 1 的额定（基本）速度，通常为磁场削弱点。

-30000.00 … 30000.00 1500.00 rpm 参见 46.02 否 是 参数

99.17 Last tuning performed（执行的最近一次整定）

执行的最近一次整定。

显示最近一次执行整定的类型。参见 99.20 Tuning request。
0 …16 - 是 否 信号
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索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

99.20 Tuning request（整定请求）

变流器的整定请求。

整定请求包含所有自动和手动整定程序。

在自动整定程序完成或失败后，整定请求自动复位为 Normal mode。如果在所选择的 AF90
Autotuning中发生错误。可在辅助代码中查看错误原因。

在选择手动整定时，99.20 Tuning request需由用户重新设置为 Normal mode。
注意：

- 在 99.20 Tuning request ≠ Normal mode时封锁给定值链。

- 根据 06.18B04/B05 Drive status word 3，对电机 1 或电机 2 的励磁电流进行整定。

- 用作大励磁的标准 DCS800 变流器，不能通过其连接到的电枢变流器来整定。通过设置大磁场

自己的 99.20 Tuning request = Field current autotuning，来整定励磁电流控制器。

0：Normal mode（正常模式）; 取决于 99.06 Operation mode 的正常运行模式。

1：Field current autotuning（励磁电流自动整定）; 励磁电流控制器的自动整定。

注意：通过增加磁场电压（=减少触发角）而不是通过励磁电流给定值来实现磁场自动整定。请注

意，在自动整定中不会考虑参数组 30 中的限幅。如果需要，可通过修改 99.13 M1 nominal field
current 来降低整定中的最大励磁电流。

2：Armature current autotuning（电枢电流自动整定）; 电枢电流控制器的自动整定。

3：Speed feedback assistant（速度反馈助手）; 测试速度反馈。参见 90.41 M1 feedback selection、
94.08 M1 tacho voltage at 1000 rpm、94.23 OnBoard encoder pulses/revolution、94.24 OnBoard pulse
encoder type 和 94.25 OnBoard encoder speed calculation mode。
4：Speed controller autotuning（速度控制器自动整定）; 自动整定速度控制器。

5：EMF controller autotuning（EMF控制器自动整定）; 自动整定 EMF控制器。

6：Flux linearization autotuning（磁通线性化自动整定）; 自动整定磁通线性化。

10：Field current manual tuning（励磁电流手动整定）; 手动整定励磁电流控制器。

11：Field reversal assistant（电磁场反向助手）; 测试磁场反向的助手。

12：Armature current manual tuning（电枢电流手动整定）; 手动整定电枢电流控制器。

13：Find discontinuous current limit（查找断续电流限幅）; 查找断续电流限幅。

14：Tacho fine-tuning（测速机微调）; 测速机微调。参见 94.11 M1 tacho fine-tuning adjust 和 94.12
M1 tacho fine-tuning factor。
15：Speed controller manual tuning（速度控制器手动整定）;手动整定速度控制器。

16：EMF controller manual tuning（EMF 控制器手动整定）;手动整定 EMF控制器。

0 …16 正常模式 是 否 参数

99.23 Test signal output（测试信号输出）

测试信号发生器的输出。

测试信号发生器的输出信号。

注：现场总线通讯的范围、单位和标定取决于所选择的信号或参数。参见 99.20 Tuning request 和
99.30 Test signal index。



345

3ADW000474R0121 DCS880 固件手册 cn a

索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

99.20/99.30 0 99.20/9
9.30

99.20/
99.30

是 否 信号

99.26 Test signal shape（测试信号形状）

测试信号发生器的形状。

测试信号发生器和手动整定功能的信号形式。参见 99.20 Tuning request。
注：在通电后，把值重新设置为 Zero，进而禁止测试信号发生器。

0：Zero（零）; 未使用。

1：Square wave（方波）; 使用方波。

2：Triangle（三角形）; 使用三角波。

3：Sine save（正弦波）; 使用正弦波。

4：Constant test signal 1（常数设置信号 1）; 使用通过 99.28 Constant test signal reference 1 设置的

常数值。

5：Constant test signal 2（常数设置信号 2）; 使用通过 99.29 Constant test signal reference 2 设置的

常数值。

0 … 5 零 - 1 = 1 是 是 参数

99.27 Test signal period（测试信号周期）

测试信号发生器的时间周期。

测试信号发生器的时间周期和手动整定功能。参见 99.20 Tuning request。
注：在通电后，把值重新设置为 0.00。
0.00 … 655.35 0.00 s 10 = 1 s 是 是 参数

99.28 Constant test signal reference 1（常数测试信号给定值 1）
测试信号发生器的测试信号给定值 1。
测试信号发生器的常数测试给定值 1和手动整定功能。参见 99.20 Tuning request。
注意：

- 现场总线通讯的范围、单位和标定取决于所选择的信号或参数。参见 99.20 Tuning request 和
99.30 Test signal index。

- 在通电后，把值重新设置为 0。
例如：

- 100.00 % 电压≡ 10,000。
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索引 名称

文字

范围 默认值 设备 标定/
16 位现场

总 线 标 定

值

易失 运行中修

改

类型

- 100.00 % 电流≡ 10,000。
- 100.00 % 功率≡ 10,000。
- 100.00 % 转矩 ≡参见 46.04 M1 torque scaling actual ≡ 10,000。
- 100.00 % 速度 ≡ 46.02 M1 speed scaling actual ≡ 20,000。
99.20/99.30 0 99.20/9

9.30
99.20/
99.30

是 是 参数

99.29 Constant test signal reference 2（常数测试信号给定值 2）
测试信号发生器的测试信号给定值 2。
测试信号发生器的常数测试给定值 2和手动整定功能。

参见 99.28 Constant test signal reference 1。
99.20/99.30 0 99.20/9

9.30
99.20/
99.30

是 是 参数

99.30 Test signal index（测试信号索引）

测试信号发生器的测试信号索引。

测试信号发生器的信号/参数的索引指针。比如，设置 2207 等于 22.07 Speed reference。
注意：

- 不能为 99.20 Tuning request 的手动整定功能使用 99.30 Test signal index。
- 在通电后，把值重新设置为 0。
0 … 9999 0 - 1 = 1 是 是 参数

故障跟踪

本章内容
本章列出所有警告/故障消息，包括引起警告/故障可能的原因和解决的方法。通过本章，所有警告/
故障原因可以被确认和解决。如果不能排除故障，请联系 ABB 服务代表。

下面的表格分别列出了警告和故障。每个表格按照警告和故障代码分类。

安全
警告！只有具备资质的电气工程师才允许对变流器进行维护。在操作变流器之前，请阅读

DCS880 硬件手册(3ADW000xxx)第一页上的安全说明。

指示

警告和故障
报警/故障信息用来表示变流器处于异常状态。当前警告/故障的代码和名称显示在变流器的控制盘

以及 PC工具上。通过现场总线只能获取警告/故障的代码。

警告不需要复位。在导致警告的原因解除后它们不再显示。警告不会封锁变流器，变流器将使电

机继续运行。

故障会在变流器内造成锁闭。它们会导致变流器跳闸以及电机停止。在消除故障后，可通过所选

择的复位信号源复位故障。参见 20.13 Fault reset selection。复位可以通过控制盘、PC 工具、变流器

的数字输入或现场总线实现。在故障复位后，变流器可重新启动。

注：某些故障需要通过开关电源断电重启或通过 96.27 Control board boot 重新启动控制板。这在相
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关的故障列表中有描述。

通过在信号源选择参数中选择 Warning、Tripped 或 Tripped (-1)，可以将警告/故障指示发送给继电

器输出或数字输入/输出。参见分组：

- 10 Standard DI, RO。

- 11 Standard DIO, FI, FO。

- 14 … 16 I/O extension module 1 … 3。

事件
除了警告和故障之外，某些通知会记录在变流器的事件日志中。这些通知的代码包括在警告消息

表格中。

可编辑消息
对于某些警告和故障，可编辑消息文本，并且可添加说明和联系信息。如果需要编辑这些消息，

请在控制盘上依次选择 Menu（菜单） - Settings（设置） - Edit texts （编辑文本）。

警告/故障的历史数据和分析

事件日志
变流器有几种事件日志。要访问它们，在控制盘上选择 Menu（菜单） - Event log（事件日志）。也

可以通过 PC 工具访问或复位事件记录。

事件日志包括故障、警告和通知以及被清除的条目。每条事件日志包含最近的 32 个事件。事件日

志中的所有读数都被保存，包括时间标识和其它信息。

辅助代码

某些事件会生成辅助代码，此代码常有助于准确定位故障。

辅助代码随相关的消息一起显示在控制盘上。它也存储在事件日志详细信息中。在 PC 工具中，可

在事件列表中找到辅助代码。

出厂数据记录仪

变流器设有对变流器值进行预采样的工厂数据记录器。默认的采样时间为 500µs。参见 96.65
Factory data logger time level 了解更多的采样时间。

在故障前后，会记录约 7000 个样本。它们保存到变流器的存储器中。最后五个故障的故障数据只

能在 Drive composer pro PC 工具的事件日志中查看。
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出厂数据记录器中记录的值为：

- 06.09 Used main control word。
- 06.15 Main Status Word。
- 06.25 Current controller status word 2。
- 99.01 Mains voltage。
- 24.01 Used speed reference。
- 90.01 Motor speed for control。
- 27.02 Used current reference。
- 27.05 Motor current。
- 27.18 Firing angle。
- 28.15 M1 field current。
用户不能修改参数的选择。

用户数据记录器
可使用 Drive composer pro PC 工具配置自定义数据记录器。

利用该功能，可以自由选择最多八个变流器参数，使其以可选的采样周期进行采样。用户也可在

约 8000 个样本的限幅范围内对触发条件和监测周期长度进行定义。

除 PC 工具外，记录器的状态还显示在 96.61 User data logger status word 中。可由 96.63 User data
logger trigger 和 96.64 User data logger start 选择触发信号源。配置、状态和所收集的数据保存到存储

器中，用于以后的分析。

包含警告/故障信息的参数
在参数 04.01 … 04.05 中变流器存储当前故障的列表和故障原因。当前警告显示在信号 04.06 …

04.10 中。参数组 04 还显示此前发生的故障和警告的列表。

事件字（参数 04.40 … 04.72）
04.40 Event word 1 可由用户配置，以指示 16 个可选择的事件状态，比如故障、警告或通知。可为

每个事件指定辅助代码，以过滤掉其他辅助代码。

为移动服务应用程序生成 QR 代码
变流器可生成 QR 代码或一系列 QR 代码，以显示在控制盘上。QR 代码包含变流器标识数据、最

近事件的信息，状态信息和计数器参数。可使用包含 ABB 服务应用程序的移动设备来读取该代码，

该应用程序随后将数据发送给 ABB用于分析。有关该应用程序的更多信息，请联系当地的 ABB服
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务代表。

可通过在控制盘上选择 Menu（菜单） - Assistants（助手） - QRCode（QR 代码）来生成 QR 代码。

警告

警告等级
警告处理提供五个警告等级。

警告等级 1
- 变流器保持运行，有警告显示。

- 在变流器停止后，主接触器不能再次闭合（无法重新启动）。

警告等级 2
- 变流器保持运行，有警告显示。

- 只有警告尚未解决，风机接触器就会保持闭合。

- 在警告消失后，20.40 Drive/Motor fan delay time开始计时。

警告等级 3
- 自动重合闸逻辑启用（自动重启）。参见 06.18.b10 Drive status word 3。
- Ready run 被禁止，但变流器在警告条件消失后自动重启。参见 06.15.b01 Main Status Word。
- 触发角被强制设置为 150°。

- 提供用于抑制直流电流的单次触发脉冲。

警告等级 4
- 变流器保持运行，有警告显示。

警告等级 5
- 用于与 STO 相关的警告。参见功能安全变流器 DCS880 的安全补充资料（3ADW000452）。

警告消息
列表包含十六进制形式的警告/通知代码、其名称、起因以及操作提示。

注：列表还包含仅在事件日志中显示的通知。

代码 警告/通知 起因和操作 警告等级

A103 DC-breaker
acknowledge（ 直 流 断

路器应答）。

直流断路器应答信息消失。

触发角被强制设置为 150°，并发出单次触发脉冲来抑制直流电

流。因此，在直流断路器应答信息消失时，变流器无法启动或

重新启动。

检查：

- 20.35 DC breaker acknowledge source的设置。如有必要，把

信号取反。

3

A105 Dynamic braking
acknowledge（ 动 态 制

动应答）。

动态制动仍然处于等待状态。

触发角被强制设置为 150°，并发出单次触发脉冲来抑制直流电

流。因此，在动态制动启用时，变流器无法启动或重新启动，

除非 21.01 Start mode = Flying start dynamic braking。
检查：

- 20.43 Dynamic braking acknowledge source的设置。

- 21.01 Start mode的设置。

3

A111 Mains low voltage（电

源电压低）。

电源/交流侧电压低（欠压）。同时参见 3280。
触发角被强制设置为 150°，并提供用于抑制直流电流的单次触

发脉冲。

检查：

- 31.51.Mains loss mode、31.52 Mains loss down time、31.53
Mains loss low level 1 和 31.54 Mains loss low level 2 的设置。

- 电源电压标定正确。参见 99.10 Nominal mains voltage。

3
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代码 警告/通知 起因和操作 警告等级

- SDCS-PIN-H51 上的电压电阻是否标定正确。

- 电源的状态（电压、接线、熔断器、开关装置）。

- 变流器上有所有三相。

- H1 … H5: 测量 SDCS-PIN-H01 上的熔断器 F100 …

F102。
- H6 … H8: 检查和测量 SDCS-PIN-H51 上 XU1/XU2、

XV1/XV2 和 XW1/XW2 的连接。

- 电源电压在设置的容差内。

- 电源供电不平衡。

- 电源电缆连接松动。

- 主接触器闭合和断开。

- 对 H1 … H4，磁场电路没有短路或接地故障。

- 如果发出 On 命令，并且测量电源电压过低且超过 500 ms，
产生 A111 Mains low voltage。如果问题的存在时间超过 10
秒，则生成 3280 Mains low voltage。

A112 P2P and M/F
communication（ 点 对

点和主/从机通讯）

点对点和主/从机通讯丢失。同时参见 F544。
检查：

- DCS链接节点 ID 设置。参见 70.05 DCSLink node ID。

- 31.13 Fault stop mode communication和 70.07 DCSLink comm
loss function的设置。

- 70.17 Mailbox 1 node ID、70.23 Mailbox 2 node ID、70.29
Mailbox 3 node ID 和 70.35 Mailbox 4 node ID 的设置。

- T70.18 Mailbox 1 cycle time/timeout、70.24 Mailbox 2 cycle
time/timeout、70.30 Mailbox 3 cycle time/timeout 和 70.36
Mailbox 4 cycle time/timeout 的设置。

- DCS链接的电缆连接。

- DCS链接的终端。

4

A114 Armature current
deviation（电枢电流偏

差）

27.02 Used current reference与 27.05 Motor current 的差值超过电

机额定电流的 20%且时间超过 5 秒。

如果电流控制器不能匹配提供的电流给定值，生成警告信号。

一般来说，其原因是输入电压与电机 EMF 相比过小。

对非电机应用，可使用 06.11.b07 Auxiliary control word 2 封锁警

告。

检查：

- 直流熔断器是否熔断。

- 电源电压和电枢电压之间的比率（电源电压过低或电机的电

枢电压过高）。

- 30.44 Minimum firing angle的设置是否过高。

4

A116 Brake long falling（制

动长时间下降）

机械制动闭合（作用）阶段的应答信号丢失。

检查：

- 参数组 44 Mechanical brake control 中的机械制动设置。

- 机械制动器本身。

- 机械制动的电缆连接。

- 使用的数字输入和输出（参数组 10 和 11）。

4

A117 Armature current ripple
（电枢电流纹波）。

可能一个或几个晶闸管未工作。同时参见 F517。
检查：

4
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- 01.50 Current ripple和 01.51 Current ripple filtered1 的值。

- 31.46 Current ripple function和 31.47 Current ripple level 的设

置。

- 电流控制器的过高增益。参见 27.29 M1 current proportional
gain。

- 使用示波器检查电枢电流（一个周期 6 波头）。

- 晶闸管门极-阴极电阻。

- 晶闸管门极连接。

- 电流互感器（T51、T52)）。
- 电源的状态（电压、接线、熔断器、开关装置）。

A118 Application（应用）。 新的或不同的应用文件。

检查辅助代码。操作见下文。

1

0001 在存储器上发现新的应用。

通过 96.16 Parameter save manually = Enable application 启用存储

器上的应用。

0002 变流器内存与存储器中的应用不同。

通过 96.16 Parameter save manually = Enable application 启用存储

器上的应用。

A120 Overvoltage protection
active（过电压保护启

用）

过电压保护 DCF806 启用，变流器封锁。

触发角被强制设置为 150°，并提供用于抑制直流电流的单次触

发脉冲。

检查：

- 检查 20.47 Overvoltage protection trigger source的设置，如有

必要，取反该信号。

- 现场变流器电缆和连接。

3

A130 Mains phase loss（电源

缺相）。

可编程，参见 31.21
Mains phase loss。

一相或几相电源电压相缺失。同时参见 3130。
触发角被强制设置为 150°，并提供用于抑制直流电流的单次触

发脉冲。

检查：

- 电源的状态（电压、接线、熔断器、开关装置）。

- 变流器上有所有三相。

- H1 … H5: 测量 SDCS-PIN-H01 上的熔断器 F100 …

F102。
- H6 … H8: 检查和测量 SDCS-PIN-H51 上 XU1/XU2、

XV1/XV2 和 XW1/XW2 的连接。

- 电源供电不平衡。

- 电源电缆连接松动。

- 主接触器闭合和断开。

3

A132 Parameter setting
conflict（参数设置冲

突）。

参数设置与其它参数有冲突。

可在辅助代码（格式 YYZZ）中找到引发警告的参数。

YY 指定参数参数组。如果为 00，参见下文的操作。

ZZ 指定下文所示的参数编号或操作。

4

0070 因 28.54 Field current force direction = External reverse，无法磁场

反向。

0071 磁通线性化参数不一致。参见 28.29 Field current at 40 % flux、
28.30 Field current at 70 % flux和 28.31 Field current at 90 % flux。
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0072 错误的触发角限幅。参见 30.44 Minimum firing angle 和 30.45
Maximum firing angle。

0073 电枢数据不一致。检测是否:
- 99.11 M1 nominal current 被设置为零。

- 99.12 M1 nominal voltage和 99.11 M1 nominal current 与变流

器匹配。如果它们远小于变流器，27.32 M1 armature
resistance和 27.33 M1 armature inductance 的内部计算会造成

内部溢出。设置 27.32 M1 armature resistance和 27.33 M1
armature inductance为零。

对 27.32 M1 armature resistance，以下限幅有效：
(27.32) × 4096 × (99.11)

1000 × (99.12) ≤ 32767

对 27.33 M1 armature inductance，以下限幅有效：
(27.33) × 4096 × (99.11)

1000 × (99.12) ≤ 32767

0077 编码器 1 参数不一致。检查：

- 46.02 M1 speed scaling actual或 42.14 M2 speed scaling actual。
- 92.10 Pulses/revolution。
- 92.11 Pulse encoder type。
按照以下公式，在标定速度下，脉冲频率必须超过 600 Hz：

݂ ≥ ݖܪ600 =
ݎ݌݌ × ݊݋݅ݐܽݑ݈ܽݒ݁ × ݈݃݊݅ܽܿݏ ݀݁݁݌ݏ

ݏ60
݂ ≥ ݖܪ600 =

(92.10) × (92.11) × (42.14 ݎ݋ 46.02)
ݏ60

比如，对正交脉冲编码器（带两个通道，A 和 B）和 1024 个脉

冲，速度标定值必须超过 9rpm。

0078 编码器 2 参数不一致。检查：

46.02 M1 speed scaling actual 或 42.14 M2 speed scaling actual。
93.10 Pulses/revolution。
93.11 Pulse encoder type。
按照以下公式，在标定速度下，脉冲频率必须超过 600 Hz：

݂ ≥ ݖܪ600 =
ݎ݌݌ × ݊݋݅ݐܽݑ݈ܽݒ݁ × ݈݃݊݅ܽܿݏ ݀݁݁݌ݏ

ݏ60
݂ ≥ ݖܪ600 =

(93.10) × (93.11) × ( 42.14 ݎ݋ 46.02)
ݏ60

比如，对正交脉冲编码器（带两个通道，A 和 B）和 1024 个脉

冲，速度标定值必须超过 9rpm。

A137 速度非零。 无法重新启动变流器。没有达到零速。参见 21.08 M1 zero speed
level。
设置 On = Run = 0，并检查实际速度是否在零速限幅以内。

这种警告有效的情况：

- 正常停止。在 21.01 Start mode = Start from zero 时发送 Off1
命令。

- 对自由停车。Off2（急停/电流快速关闭）命令。

- 对急停。Off3（急停）命令。

- 如果已经重新开关电源。

1
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检查：

- 21.08 M1 zero speed level、21.01 Start mode 和 90.41 M1
feedback selection的设置。

- 使用的速度反馈设备（测速机/编码器）的功能。

A2B3 Residual current
detected.
Programmable, see
31.18 Residual current
detection type. （检测

的残余电流。可编程，

参见 31.18）

通常由于电机或电机电缆中有残余电流，变流器检测到不平

衡。IL1、IL2、IL3总和≠ zero。同时参见 A2B3。
检查：

- 31.17 Residual current detection source、31.18 Residual current
detection type、31.19 Residual current detection level 和 31.20
Residual current detection delay的设置。

- 电流互感器的总和。如有必要，修改互感器或连接的变流器

的硬件。

- 电机和电机电缆的绝缘电阻。断开电源连接，检查是否与电

枢和磁场电路中的供电安全隔离，为整个设备进行绝缘测

试。

- 辅助代码（格式为 XXXY YYZZ）。
Y YY 表示功率单元。如果采用硬并联配置。

1

A490 Incorrect temperature
sensor setup（温度传感

器设置错误）。

传感器类型不匹配。

对照检查温度信号源参数 35.11 和 35.21 与 91.21 和 91.24 的设

置。

1

编码器接口模块或温度传感器接线故障。

检查传感器接线。

辅助代码用于标识编码器接口模块。

0：编码器接口模块 1。
1：编码器接口模块 2。

A491 Motor temperature 1
measured/estimated，
(Editable message text)
（测量/估算电机温度

1）
（可编辑消息文本）

测量/估算电机温度 1已经超过警告等级。同时参见 4981。
等待直到电机/电机冷却。只有警告尚未解决，风机接触器就会

保持打开。

检查：

- 35.02 Measured temperature 1 的值。

- 实际的电机温度。让电机冷却和重新启动。

- 35.13 Temperature 1 warning level的值。

- 电机或其它温度测量设备的冷却。

- 环境条件（比如，环境温度）。

- 气流和风机运行。

- 电机风机供电电压。

- 电机风机的旋转方向。

- 电机风机的部件。

- 电机的冷却空气进气口（比如过滤器）。

- 电机的冷却空气出气口。

- 电机负载和变流器额定值。

- 不允许的负载循环。

- 温度传感器的接线。

- 测量温度传感器电阻。

提示：

- 如果 35.11 Temperature 1 source = Disable，测量/估算电机温

2
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度被封锁。

A492 Motor temperature 2
measured/estimated
(Editable message text)
（测量/估算电机温度

1）
（可编辑消息文本）

测量/估算电机温度 2已经超过警告等级。同时参见 4982。
等待直到电机/电机型号冷却。只有警告尚未解决，风机接触器

就会保持打开。

检查：

- 35.03 Measured temperature 2 的值。

- 实际的电机温度。让电机冷却和重新启动。

- 35.23 Temperature 2 warning level的值。

- 电机或其它温度测量设备的冷却。

- 环境条件（比如，环境温度）。

- 气流和风机运行。

- 电机风机供电电压。

- 电机风机的旋转方向。

- 电机风机的部件。

- 电机的冷却空气进气口（比如过滤器）。

- 电机的冷却空气出气口。

- 电机负载和变流器额定值。

- 不允许的负载循环。

- 温度传感器的接线。

- 测量温度传感器电阻。

提示：

- 如果 35.21 Temperature 2 source = Disable，测量/估算电机温

度被封锁。

2

A497 Motor temperature slot1
measured
(Editable message text)
（插槽 1 的电机测量温

度）。

（可编辑消息文本）

插槽 1中安装的热敏电阻保护模块

（FEN-xx 或 FPTC-xx)显示温度过

高。

根据使用的模块，可连接

PTC 和/或 KTY 温度传感

器 。 同 时 参 见 4991 …

4993。
检查：

- 电机或其它温度测量设

备的冷却。

- 电机负载和变流器额定

值。

- 温度传感器的接线。

- 测量温度传感器电阻。

2

A498 Motor temperature slot2
measured
(Editable message text)
（插槽 2 的电机测量温

度）。

（可编辑消息文本）

插槽 2中安装的热敏电阻保护模块

（FEN-xx 或 FPTC-xx)显示温度过

高。

2

A499 Motor temperature slot3
measured
(Editable message text)
（插槽 3 的电机测量温

度）。

（可编辑消息文本）

插槽 3中安装的热敏电阻保护模块

（FEN-xx 或 FPTC-xx)显示温度过

高。

2

A4A0 Control board
temperature measured
（控制板测量温度）。

控制板温度过高。

检查辅助代码（格式为 XXXX ZZZZ）。ZZZZ表示问题。操作见

下文。

2

无 超过警告限幅 xx °C或 xx °F的温度。

检查：

- 05.10 Control board temperature的值。
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- 环境条件。

- 气流和风机运行。

- 检查散热器片，除去其中沉积的灰尘。

0001 热敏电阻损坏

如需更换控制板，请联系 ABB 服务代表。

A4B0 Bridge temperature
measured（ 测 量 桥 温

度）。

桥温度过高。同时参见 4310。
等待直到电桥冷却。只有警告尚未解决，风机接触器就会保持

闭合。

停机温度，参见 07.38 Drive max bridge temperature set。在低于

停机温度约 5°C 时，就已经显示电桥温度过高。

检查：

- 05.11 Bridge temperature的值。

- 20.38 Drive fan acknowledge source 的设置。

- 20.40 Drive/Motor fan delay time的设置。

- 环境条件（比如，环境温度）。

- 气流和风机运行。

- 变流器风机的供电电压。

- 变流器风机的旋转方向。

- 变流器风机的部件。

- 检查散热器片，除去其中沉积的灰尘。

- 变流器的冷却空气进气口（比如过滤器）。

- 变流器的冷却空气出气口。

- 打开的变流器门。

- 对比变流器功率检查电机功率。

- 不允许的负载循环。

- 辅助代码（格式为 XXXY YYZZ）。
Y YY 表示功率单元。如果采用硬并联配置。

2

A580 Power unit,
communication（ 功 率

单元，通讯）。

变流器控制单元和功率单元之间的通讯错误。同时参见 5681。
检查：

- 变流器控制单元和功率单元之间的连接。

- 辅助代码（格式为 XXXY YYZZ）。
XXX 指定传输错误方向，并给出详细的警告代码。

000：Rx/communication error（接收/通讯错误）。

001：Tx/Reed-Solomon symbol error（发送/R-S 符号错误）。

002：Tx/no synchronization error（传输/无同步错误）。

003：Tx/Reed-Solomon decoder failures（发送/R-S 解码器故

障）。

004：Tx/Manchester coding errors（发送/曼彻斯特编码错

误）。

Y YY 表示功率单元。如果采用硬并联配置。

ZZ 指定错误信号源。

08：Transmission errors in PSL link（PSL链接中的传输错

误）。详见 XXX。

09：Transmitter FIFO warning limit hit（发送器先进先出限

幅）。详见 XXX。

4
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A581 Drive fan
acknowledge.
Programmable.

（变流器风机应答）可

编程，参见 31.41 Main
fan fault function。

变流器冷却风机应答丢失。同时参见 5080。
检查：

- 20.38 Drive fan acknowledge source 和 20.40 Drive/Motor fan
delay time设置。

- 变流器风机的运行和连接。

- 变流器风机的接触器。

- 变流器风机的电路。

- 变流器风机的 klixon。
- 变流器风机的部件。

- 变流器风机的供电电压。

- 变流器风机的旋转方向。

- 变流器门打开。

- 变流器的冷却空气进气口（比如过滤器）。

- 变流器的冷却空气出气口。

- H7 和 H8 压力开关（设置应该为 2 mbar）。
- 使用的数字输入和输出（参数组 10 和 11）。

2

A5A0 Safe torque off.
Programmable 安全转

矩关断。可编程，参见
31.22 STO indication
run/stop。

STO启用，变流器没问题。参见安全功能变流器DCS880的安全

补充资料（3ADW000452）。同时参见 B5A0 和 5091。
5

A5A3 Safe off main
contactor XSTOMC,
Programmable.（安全

关闭主接触器

XSTOMC）。

可编程，参见 31.90
XSTOMC Indication。

STO监控器直流电流不为零。参见安全功能变流器 DCS880的安

全补充资料（3ADW000452）。同时参见 B5A3 和 5093。
5

A5EA Measurement circuit
bridge temperature（测

量电路桥温度）

桥内部温度测量出现问题。同时参见 5094。
检查：

- 温度传感器的接线。

- 温度传感器。

- 辅助代码（格式为 XXXY YYZZ）。
Y YY 表示功率单元。如果采用硬并联配置。

1

A5EB Power unit, power
board failure.
电源单元，电源板故

障。

电源单元，SDCS-POW-H01故障。同时参见 5692。
检查辅助代码（格式为 ZZZY YYXX）。

Y YY 表示电源单元。如果采用硬并联配置。

1

A682 Flash erase speed
exceeded（超过闪存擦

除速度）。

存储器中闪存的擦除过于频繁。它会损害存储器的使用寿命。

通过 96.16 Parameter save manually或循环参数写入避免强制执行

不必要的参数保存。比如，通过参数触发用户记录器。

检查辅助代码（格式为 XYYY YZZZ）。
X 指定警告信号源。

1：通用闪存擦除监控。

ZZZ 指定生成警告的闪存子扇区编号。

1
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A683 Power unit, data
saving. 电源单元，数

据保存。

将数据保存到电源单元时发生错误。

检查辅助代码（格式为 XXXX ZZZZ）。
ZZZZ表示问题。操作见下文。

1

0000 错误导致无法初始化保存操作。 开关变流器的电源或使用

96.27 Control board boot。如

果问题依然存在，请联系当

地的 ABB 代表。

0001
0002 写入错误。

A6A4 Motor nominal value
（电机额定值）。

电机参数设置不正确，或变流器尺寸不正确。

检查辅助代码（格式为 XXXX ZZZZ）。
ZZZZ表示问题。操作见下文。

4

0004 电机额定电流超出变流器的电流

限幅。

检查：

- 参数组 99 中电机配置参

数的设置。

- 检查变流器的尺寸是否

与电机正确匹配。

0005 电机额定电压超出变流器的电压

限幅。

A6B0 用户锁打开。 用户锁打开，参数 96.100 … 96.102 可见。

通过在 96.07 Pass code 中输入无效密码来关闭用户锁。

4

A6B1 用户密码未确认。 已输入新的用户密码，但没有确认。

已经确认在 96.100 Change user pass code 中输入的新用户密码。

通过在 96.101 Confirm user pass code 中输入相同密码确认新的密

码。要取消，请关闭用户锁而不确认新代码。要关闭用户锁，

在 96.07 Pass code 中输入无效的用户密码，然后启用 96.27
Control board boot 或断电重启。

4

A6D1 FBA A parameter
conflict（现场总线适配

器 A参数冲突）

现场总线适配器 A（FBA A）：变流器不具有 PLC 要求的功能，

或是要求的功能未启用。同时参见 65A1。
没有按照现场总线适配器选择参数参数组 50 Fieldbus adapter
(FBA)和 51 FBA A settings 的设置，或没有选择设备。

检查：

- PLC 编程。

- 参数参数组 50 Fieldbus adapter (FBA)和 51 FBA A settings 的
设置。

- 现场总线适配器的配置。

4

A6D2 FBA B parameter
conflict（现场总线适配

器 B参数冲突）。

现场总线适配器 B（FBA B）：变流器不具有 PLC 要求的功能，

或是要求的功能未启用。同时参见 65A2。
没有按照现场总线适配器选择参数参数组 50 Fieldbus adapter
(FBA)和 54 FBA B settings 的设置，或没有选择设备。

检查：

- PLC 编程。

- 参数参数组 50 Fieldbus adapter (FBA)和 54 FBA B settings 的
设置。

- 现场总线适配器的配置。

4

A6DA Reference source
parametrization（ 给 定

值信号源参数设定）。

给定值信号源已同时连接到具有不同单位的多个参数。同时参

见 65B1。
检查：

- 给定值信号源选择参数。

- 辅助代码（格式为 YYZZ）。

4
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YY 指定参数参数组。

ZZ 指定参数编号。

A6E5 AI parametrization（模

拟输入参数设定）

模拟输入的电流/电压硬件设置与参数设置不符。

检查辅助代码。代码识别设置冲突的模拟输入信号。调节控制

板上的跳线（J1、J2）设置或参数 12.15、12.25。
注：需要先重启控制板（通过开关电源或通过 96.27 Control
board boot）才能使硬件设置的任何更改生效。

4

A6E6 ULC configuration
（ULC 配置）

用户负载曲线配置错误。

检查辅助代码（格式为 XXXX ZZZZ）。
ZZZZ表示问题。操作见下文。

4

0000 Speed points inconsistent（速度点不一致）。

检查每个速度点（参见参数 37.11 … 37.15）的值是否均高于前

一个点。

0002 Underload point above overload
point（欠载点高于过载点）。

检查每个过载点（参见参数

37.31 … 37.35）的值是否均

高于相应的欠载点，参见参

数 37.21 … 37.25。
0003 Overload point below underload

point（过载点低于欠载点）。

A780 Motor stall
Programmable.（电

机堵转）可编程，参

见 31.24 Stall
function。

选定的电机，由于过载或电机功率不足，电机在堵转区域下工

作。同时参见 7121。
电机转矩超过 31.25 Stall torque leve且时间长于 31.28 Stall time，
同时速度反馈低于 31.26 Stall speed level。
检查：

- 电机负载/机械部件（比如，制动器）。

- 变流器额定值。

- 磁场电流是否正确。

- 31.24 Stall function、31.25 Stall torque level、31.26 Stall speed
level 和 31.28 Stall time 的设置。

- 参数组 30 Control limits 中电流和转矩限幅的设置。

1

A781 Motor fan
acknowledge.
Programmable. （电

机风机应答）可编

程，参见20.39 Motor
fan acknowledge
source。

电机/外部冷却风机应答丢失。同时参见 71B1。
检查：

- 20.39 Motor fan acknowledge source的设置。

- 风机的运行和连接。如有故障，更换有故障的电机/外部风

机。

- 风机的接触器。

- 风机的供电电压。

2

A782 Measurement circuit
FEN temperature（测量

电路 FEN 温度）

在使用 FEN-xx 时，温度测量存在问题。

检查 35.11 Temperature 1 source 和 35.21 Temperature 2 source
setting 是否与连接到编码器接口的实际设备一致。

1

在使用 FEN-01 时，温度测量存在问题。

在编码器接口FEN-01上连接了不支持的KTY传感器。使用 PTC
传感器或另一个编码器接口模块。

A797 Speed feedback
configuration（速度反

馈配置）。

通过编码器接口模块进行的速度反馈配置已经被修改。同时参

见 73A0。
检查辅助代码（格式为 XXYY ZZZZ）。
XX 指定编码器接口模块。

01：对模块 1，参见参数 91.11 和 91.12。

4
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02：对模块 2，参见参数 91.13 和 91.14。
YY 指定编码器。

01：参数组 92 Encoder 1 configuration。
02：参数组 93 Encoder 2 configuration。
ZZZZ表示问题。操作见下文。

0001 未在指定插槽中找到适配器。

检查模块位置。参见参数 91.12 和 91.14。
0002 检测到的接口模块类型与参数设置不匹配。

对照状态参数 91.02 和 91.03 检查模块类型参数 91.11 和 91.13。
0003 逻辑版本太旧。

请联系当地的 ABB 代表。

0004 固件版本太旧。

请联系当地的 ABB 代表。

0006 编码器类型与接口模块类型不兼容。

对照编码器类型参数 92.01 和 93.01 检查模块类型参数 91.11 和

91.13。
0007 未配置适配器。

检查模块位置参数 91.12 和 91.14。
0008 速度反馈配置已更改。

用 91.10 Encoder parameter refresh确认设置中的任何更改。

0009 在编码器模块中未配置任何编码器。

配 置 参 数 组 92 Encoder 1 configuration 或 93 Encoder 2
configuration中的编码器。

000A 非现有仿真输入 。

检查输入选择参数 91.31 和 91.41。
000B 选定输入不支持的回波。比如，解算器或绝对式编码器。

检查：

- 输入选择参数 91.31和 91.41。
- 对照编码器类型检查接口模块类型。

000C 不支持连续模式下的模拟。

检查：

- 输入选择参数 91.31和 91.41。
- 串行链路模式参数 92.30 和 93.30。

A798 Encoder interface
communication.
Programmable, （编码

器接口通讯）。可编

程，参见 31.35 Motor
feedback fault 和 31.38
Load feedback fault。

经由编码器接口模块的测量电机/负载反馈丢失。

检查：

- 编码器接口模块是否已正确固定于其插槽内。

- 编码器接口模块或插槽连接器是否未损坏。要准确定位故

障，请尝试将模块安装在另一插槽内。

- 辅助代码（格式为 XXXY YYYY）。YYYY 表示问题。操作

见下文。

4

0001 未应答编码器配置消息。 请联系当地的 ABB 代表。

0002 未应答适配器看门狗禁用消息。

0003 未应答适配器看门狗允许消息。

0004 未应答适配器配置消息。

0005 内部未答复的速度和位置消息过



360

3ADW000474R0121 DCS880 固件手册  cn a

代码 警告/通知 起因和操作 警告等级

多。

0006 DDCS 变流器出现故障。

A7A1 Mechanical brake not
closed. Programmable.

（机械制动未关闭）。

可编程，参见 44.17 M1
brake fault function。

机械制动闭合（作用）阶段的应答信号丢失。同时参见 71A2。
检查：

- 机械制动器本身。

- 机械制动的电缆连接。

- 参数组 44 Mechanical brake control 中的机械制动设置。

- 检查应答信号（如果使用）是否与实际的制动状态一致。

- 使用的数字输入和输出（参数组 10 和 11）。

4

A7A2 Mechanical brake not
opened.
Programmable, （机

械制动未打开）。

可编程，参见 44.17
M1 brake fault
function。

机械制动打开（作用）阶段的应答信号丢失。同时参见 71A3。
检查：

- 机械制动器本身。

- 机械制动的电缆连接。

- 参数组 44 Mechanical brake control 中的机械制动设置。

- 检查应答信号（如果使用）是否与实际的制动状态一致。

- 使用的数字输入和输出（参数组 10 和 11）。

4

A7A5 Mechanical brake
opening not allowed.
Programmable. （不

允许机械制动打

开）。可编程，参见

44.17 M1 brake fault
function。

选定的电机，不满足机械制动的松开条件。同时参见 71A5。
44.11 M1 keep brake closed、44.12 Brake close request 禁止制动器

松开，或在转矩验证中实际转矩未达到 44.10 M1 brake open
torque。
检查：

- 参数组 44 Mechanical brake control 中的机械制动设置。特别

是 44.11 M1 keep brake closed和 44.12 Brake close request。
- 检查应答信号（如果使用）是否与实际的制动状态一致。

- 使用的数字输入和输出（参数组 10 和 11）。

4

A7AA Extension AI
parameterization（扩展

模拟输入参数设定）。

硬件电流/电压和参数设置与 I/O 扩展模块上的模拟输入不匹

配。

检查辅助代码（格式为 XX00 00YY）。

XX 指定 I/O 扩展模块的编号。

01：参数组 14 I/O extension module 1（I/O 扩展模块 1）。
02：参数组 15 I/O extension module 2（I/O 扩展模块 2）。
03：参数组 16 I/O extension module 3（I/O 扩展模块 3）。
YY 指定模块上的模拟输入。

例如：如为 I/O 扩展模块 1 和模拟输入 AI1，辅助代码为 0100
0001。模块上的硬件电流/电压设置由 14.29 AI1 HW switch
position显示。对应的参数设置在 14.30 AI1 unit selection中。调

整模块上的硬件设置或该参数以解决不匹配问题。

注：需要先重启控制板（通过开关电源或通过 96.27 Control
board boot）才能使硬件设置的任何更改生效。

4

A7AB I/O extension
configuration（I/O 扩展

模板配置）。

参数指定的 I/O 扩展模块/DCS 链接板（SDCS-DSL-4）的类型和

位置与检测到的配置不匹配，或与变流器不通信。同时参见

7082。
检查：

- 模块/板的类型和位置设置。参见参数 14.01、14.02、15.01、
15.02、16.01、16.02、70.01 和 70.02。

4
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- 模块/板已正确固定于其插槽内。

- 模块/板和插槽连接端子未损坏。

- 尝试将模块安装到其他插槽中。

- 检查辅助代码（格式为 XXYY YYYY）。

XX 指定 I/O 扩展模块的编号。

01：参数组 14 I/O extension module 1
02：参数组 15 I/O extension module 2
03：参数组 16 I/O extension module 3
04：参数组 70 DCSLink Communication。
YY YYYY 表示问题。操作见下文。

00 0001 与模块/板的通讯失败。

00 0002 找不到模块/板。

00 0003 模块/板的配置失败。

00 0004
A7B0 Motor speed

feedback.
Programmable. （电

机速度反馈）。可编

程，参见 31.35 Motor
feedback fault。

选定的电机，未接收到电机速度反馈。同时参见 7301。
检查辅助代码（格式为 XXYY ZZZZ）。
XX 指定速度反馈设备的位置。编码器接口模块或控制板。

01：编码器接口模块 1，参见参数 91.11 和 91.12。
02：编码器接口模块 2，参见参数 91.13 和 91.14。
03： 控 制 板 ， 参 见 参 数 组 94 OnBoard speed feedback
configuration。
YY 指定速度反馈设备。

01：编码器 1，参见参数组 92 Encoder 1 configuration。
02：编码器 2，参见参数组 93 Encoder 2 configuration。
03：内置编码器，参见参数组 94 OnBoard speed feedback
configuration。
04： 测 速 机 ， 参 见 参 数 组 94 OnBoard speed feedback
configuration。
ZZZZ表示问题。操作见下文。

4

0001 电机减速比定义无效或超出限幅。

检查电机减速比设置。参见 90.43 Motor gear numerator 和 90.44
Motor gear denominator。

0004 未配置速度反馈设备。

检查速度反馈设备的设置。

- 编码器 1，参见参数组 92 Encoder 1 configuration。
- 编码器 2，参见参数组 93 Encoder 2 configuration。
- 内置编码器，参见参数组 94 OnBoard speed feedback

configuration。
- 测 速 机 ， 参 见 参 数 组 94 OnBoard speed feedback

configuration。
使用 91.10 Encoder parameter refresh 确认编码器设置中的任何更

改。

0005 速度反馈设备停止运行。

检查速度反馈设备的状态。

0006 检测到速度反馈设备偏移。

检查速度反馈设备和电机之间的滑差。
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0007 来自脉冲编码器或模拟测速机的测量速度反馈与测量 EMF 的比

较失败。

检查：

- 90.41 M1 feedback selection、31.14 Fault stop mode fault level
3、31.35 Motor feedback fault、31.36 Speed feedback monitor
level 和 31.37 EMF feedback monitor level 的设置。

- 在编码器上：编码器本身、定向、电缆铺设、耦合、电源

（反馈可能过低）、机械干扰、SDCS-CON-H01 上的路线

J4。
- 在测速机上：测速机本身、测速机极性和电压、定向、电缆

铺设、耦合、机械干扰。

- EMF：从变流器到电机的电枢电缆连接和极性。

A7B1 Load speed feedback.
Programmable.（负

载速度反馈）。可编

程，参见 31.38 Load
feedback fault。

选定的电机，未接收到负载速度反馈。同时参见 73A1。
检查辅助代码（格式为 XXYY ZZZZ）。
XX 指定速度反馈设备的位置。编码器接口模块或控制板。

01：编码器接口模块 1，参见参数 91.11 和 91.12。
02：编码器接口模块 2，参见参数 91.13 和 91.14。
03： 控 制 板 ， 参 见 参 数 组 94 OnBoard speed feedback
configuration。
YY 指定速度反馈设备。

01：编码器 1，参见参数组 92 Encoder 1 configuration。
02：编码器 2，参见参数组 93 Encoder 2 configuration。
03：内置编码器，参见参数组 94 OnBoard speed feedback
configuration。
04： 测 速 机 ， 参 见 参 数 组 94 OnBoard speed feedback
configuration。
ZZZZ表示问题。操作见下文。

4

0001 负载减速比无效或超出限幅。

检查负载减速比设置。参见 90.53 Load gear numerator 和 90.54
Load gear denominator。

0002 反馈常数定义无效或超出限幅。

检查反馈常数设置。参见 90.63 Feed constant numerator 和 90.64
Feed constant denominator。

0003 电机/负载减速比定义无效或超出限幅。

检查电机/负载减速比设置。参见 90.61 Gear numerator 和 90.62
Gear denominator。

0004 未配置速度反馈设备。

检查速度反馈设备的设置。

- 编码器 1，参见参数组 92 Encoder 1 configuration。
- 编码器 2，参见参数组 93 Encoder 2 configuration。
- 内置编码器，参见参数组 94 OnBoard speed feedback

configuration。
- 测 速 机 ， 参 见 参 数 组 94 OnBoard speed feedback

configuration。
使用 91.10 Encoder parameter refresh 确认编码器设置中的任何更

改。
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0005 速度反馈设备停止运行。

检查速度反馈设备的状态。

0007 来自脉冲编码器或模拟测速机的测量速度反馈与测量 EMF 的比

较失败。

检查：

- 90.41 M1 feedback selection、31.14 Fault stop mode fault level
3、31.35 Motor feedback fault、31.36 Speed feedback monitor
level 和 31.37 EMF feedback monitor level 的设置。

- 在编码器上：编码器本身、定向、电缆敷设、耦合、电源

（反馈可能过低）、机械干扰、SDCS-CON-H01 上的路线

J4。
- 在测速机上：测速机本身、测速机极性和电压、定向、电缆

敷设、耦合、机械干扰。

- EMF：从变流器到电机的电枢电缆连接和极性。

A7C1 FBA A
communication.
Programmable. （现

场总线适配器 A 的

通讯）可编程，参见

50.02 FBA A comm loss
func。

现场总线适配器 A（FBA A）：PLC 与总线适配器模块 A 之间或

变流器和现场总线适配器模块 A 之间的循环通讯丢失。同时参

见 7510。
只有在变流器收到来自上位控制的第一个数据集后，才会启用

7510 FBA A communication。在收到第一个数据集前，只有

A7C1 FBA A communication 启用。其原因是禁止不必要的故障

（上位控制的启动通常低于变流器）。

检查：

- 现场总线通讯的状态。查看现场总线接口的用户手册。

- 参数组 50 Fieldbus adapter (FBA)、51 FBA A settings、52 FBA
A data in和 53 FBA A data out的设置。

- 电缆连接。

- 现场总线端接。

- 现场总线适配器。

- 主机能够通讯。

4

A7C2 FBA B communication.
Programmable.（ 现 场

总线适配器 B 的通

讯）。可编程，参见
50.32 FBA B comm loss
func。

现场总线适配器 B（FBA B）：PLC 与总线适配器模块 B 之间或

变流器和现场总线适配器模块 B 之间的循环通讯丢失。同时参

见 7520。
只有在变流器收到来自上位控制的第一个数据集后，才会启用

7520 FBA B communication。在收到第一个数据集前，只有

A7C2 FBA B communication 启用。其原因是禁止不必要的故障

（上位控制的启动通常低于变流器）。

检查：

- 现场总线通讯的状态。查看现场总线接口的用户手册。

- 参数组 50 Fieldbus adapter (FBA)、54 FBA B settings、55 FBA
B data in和 56 FBA B data out 的设置。

- 电缆连接。

- 现场总线端接。

- 现场总线适配器。

- 主机能够通讯。

4

A7CA DDCS controller
communication.
Programmable.（DDCS

DDCS（光纤）控制器和变流器之间的循环通讯丢失，或者完全

没有通讯。变流器正在等待第一个数据集。同时参见 7581。
4
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控制器通讯）。可编

程，参见 60.59 DDCS
controller comm loss
function。

检查：

- DDCS控制器的状态/设置。查看 DDCS控制器的用户手册。

- DDCS 控制器和变流器之间的适配器。

- 20.01 Command location的设置。

- 参数组 60 DDCS communication、61 D2D 和 DDCS transmit
data和 62 D2D 和 DDCS receive data 的设置。

- 光缆连接。

A7CB Master-follower
communication.
Programmable.（ 主 机-
从机通讯）。可编程，

参见 60.09 M/F comm
loss function。

主机和从机之间（DDCS/D2D）的循环通讯丢失，或者完全没

有通讯。变流器正在等待第一个数据集。同时参见 7682。
检查：

- 辅助代码。它表示主机-从机链接上的哪个节点地址受到影

响。参见 60.02 M/F node address in each drive。
- 20.01 Command location的设置。

- 参数组 60 DDCS communication 的设置。

- 电缆连接。

4

A7CE EFB communication.
Programmable.（ 嵌 入

式现场总线的通讯）

可编程，参见 58.14
Communication loss
action。

与嵌入式现场总线（EFB）的循环通讯丢失。同时参见 6681。
只有在变流器收到来自上位控制的第一个数据集后，才会启用

6681 EFB communication。在收到第一个数据集前，只有 A7CE
EFB communication 启用。其原因是禁止不必要的故障（上位控

制的启动通常低于变流器）。

检查：

- 现场总线主机的状态（在线、离线、错误等）。

- 参数组 58 FBA Embedded fieldbus 的设置。

- 与控制板上 XD2D 连接端子的电缆连接。

- 现场总线端接。

4

A7E1 Speed feedback device.
Programmable. （速度

反馈设备）。可编程，

参 见 31.35 Motor
feedback fault。

速度反馈设备的错误。同时参见 7381。
检查辅助代码（格式为 XXYY ZZZZ）。
XX 指定速度反馈设备的位置。编码器接口模块或控制板。

01：编码器接口模块 1，参见参数 91.11 和 91.12。
02：编码器接口模块 2，参见参数 91.13 和 91.14。
03： 控 制 板 ， 参 见 参 数 组 94 OnBoard speed feedback
configuration。
YY 指定速度反馈设备。

01：编码器 1，参见参数组 92 Encoder 1 configuration。
02：编码器 2，参见参数组 93 Encoder 2 configuration。
03：内置编码器，参见参数组 94 OnBoard speed feedback
configuration。
04： 测 速 机 ， 参 见 参 数 组 94 OnBoard speed feedback
configuration。
ZZZZ表示问题。操作见下文。

1

0001 Cable fault（电缆故障）。

如果编码器此前工作正常，请检查编码器、编码器电缆和编码

器接口模块是否损坏。

检查：

- 编码器电缆两端的导线顺序。

- 编码器电缆的接地。
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- 92.21 Encoder cable fault mode。
- 94.29 OnBoard encoder cable fault mode。

0002 无编码器信号。

检查编码器的状态。

0003 超速。 请联系当地的 ABB 代表。

0004 超频

0005 旋转变压器辨识失败。

0006 旋转变压器过流故障。

0007 速度标定误差。

可在辅助代码（格式 YYZZ）中找到引发警告的参数。

YY 指定参数参数组。

ZZ 指定参数编号。

触发角被强制设置为 150°，并提供用于抑制直流电流的单次触

发脉冲。

检查：

- 30.11 M1 minimum speed、30.12 M1 maximum speed、31.30
M1 overspeed trip margin、46.01 M1 speed scaling 和 99.14 M1
nominal (base) speed的设置。

0008 绝对值编码器通讯错误。 请联系当地的 ABB 代表。

0009 绝对值编码器初始化错误。

000A 绝对值 SSI 编码器配置错误。

000B 编码器报告了内部错误。 参见编码器文档。

000C 编码器报告了电池错误。

000D 编码器报告超速或因超速而导致

分辨率下降。

000E 编码器报告了位置计数器错误。

000F 编码器报告了内部错误。

0010 速度反馈设备。

速度反馈从速度反馈设备切换到 EMF。
0011 编码器速度反馈。

速度反馈从一个编码器切换到其它编码器（只有在连接两个编

码器时有效）。

0012 选定的电机，速度反馈方向错误。

对照 EMF 的速度反馈方向检查测速机和编码器的速度反馈方

向。参见 90.41 M1 feedback selection。
检查：

- 电机的实际旋转方向。

- 31.36 Speed feedback monitor level 和 31.37 EMF feedback
monitor level的设置。

- 测速机电缆的连接。要纠正，交换两条电线。

- 编码器电缆的连接。要纠正，交换通道 A 和 A-等。

- 电枢和磁场电缆的连接。

0013 选定的电机，测速机范围。

如果测速机范围上升超过 10秒，表示测速机输入存在溢出。

检查：
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- 超速时的测速机电压是否与测速机输入匹配。它不应该高于

270 V。

0014 Re-do the tacho fine-tuning（重做测速机的微调）

31.30 M1 overspeed trip margin或 42.25 M2 overspeed trip margin
已经被修改。

使用 99.20 Tuning request = Tacho fine-tuning。
A7EE Control panel/PC tool

link communication.
Programmable.（ 控 制

盘/PC 工具的链接通

讯）。可编程，参见
49.05 Communication
loss action。

控制盘/PC 工具已停止通讯。同时参见 7081。
检查：

- 49.05 Communication loss action 的设置。

- 控制盘/PC工具连接电缆。

- 控制盘连接器。

- 安装平台（如果在使用）。

- 断开控制盘/PC 工具连接并重新连接。

4

A880 Motor bearings.
Programmable.（ 电 机

轴承）。可编程，参见
33.14 On-time 1 warn
message、33.24 On-
time 2 warn message、
33.55 Value counter 1
warn message 和 33.65
Value counter 2 warn
message。

实时定时器或数值计数器生成的警告。参见参数组 33 Generic
timer & counter。
检查警告信号源的辅助代码。

0：33.13 On-time 1 source。
1：33.23 On-time 2 source。
4：33.53 Value counter 1 source。
5：33.63 Value counter 2 source。

4 （默认

值）

1 … 5 可

供用户选

择

A881 Any relay（任何继电

器）。

边沿计数器生成的警告。参见参数组 33 Generic timer &
counter。
可编程警告，参见 33.35 Edge counter 1 warn message 和 33.45
Edge counter 2 warn message。
检查警告信号源的辅助代码。

2：33.33 Edge counter 1 source。
3：33.43 Edge counter 2 source。

4 （默认

值）

1 … 5 可

供用户选

择

A882 Motor starts（ 电 机 启

动）。

A883 Power ups（ 电 源 启

动）。

A884 Mains contactor（主接

触器）。

A885 Dc-breaker（直流断路

器）。

A886 On-time 1. (Editable
message text)
Programmable.（实时

定时器 1）。（可编

辑消息文本）可编

程，参见 33.14 On-time
1 warn message。

定时器 1 所生成的警告。参见参数组 33 Generic timer &
counter。
检查警告信号源。参见 33.13 On-time 1 source。

4 （默认

值）

1 … 5 可

供用户选

择

A887 On-time 2. (Editable
message text)
Programmable.（ 实 时

定时器 2）。（可编辑消

息文本）可编程，参见

定时器 2 所生成的警告。参见参数组 33 Generic timer &
counter。
检查警告信号源。参见 33.23 On-time 2 source。

4 （默认

值）

1 … 5 可

供用户选

择
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33.24 On-time 2 warn
message。

A888 Edge counter 1. (Editable
message text)
Programmable.（ 边 沿

计数器 1）。（可编辑消

息文本）可编程，参见
33.35 Edge counter 1
warn message。

边沿计数器 1 所生成的警告。参见参数组 33 Generic timer &
counter。
检查警告信号源。参见 33.33 Edge counter 1 source。

4 （默认

值）

1 … 5 可

供用户选

择

A889 Edge counter 2. (Editable
message text)
Programmable.（ 边 沿

计数器 2）。（可编辑消

息文本）可编程，参见
33.45 Edge counter 2
warn message。

边沿计数器 2 所生成的警告。参见参数组 33 Generic timer &
counter。
检查警告信号源。参见 33.43 Edge counter 2 source。

4 （默认

值）

1 … 5 可

供用户选

择

A88A Value counter 1.
(Editable message text)
Programmable.（ 数 值

计数器 1）。（可编辑消

息文本）可编程，参见
33.55 Value counter 1
warn message。

数值计数器 1 所生成的警告。参见参数组 33 Generic timer &
counter。
检查警告信号源。参见 33.53 Value counter 1 source。

4 （默认

值）

1 … 5 可

供用户选

择

A88B Value counter 2.
(Editable message text)
Programmable.（ 数 值

计数器 2）。（可编辑消

息文本）可编程，参见
33.65 Value counter 2
warn message。

数值计数器 2 所生成的警告。参见参数组 33 Generic timer &
counter。
检查警告信号源。参见 33.63 Value counter 2 source。

4 （默认

值）

1 … 5 可

供用户选

择

A88C Clean device（清洁设

备）。

实时定时器生成的警告。参见参数组 33 Generic timer &
counter。
可编程警告，参见 33.14 On-time 1 warn message 和 33.24 On-time
2 warn message。
检查警告信号源的辅助代码。

0：33.13 On-time 1 source。
1：33.23 On-time 2 source。
10：05.04 Fan on-time counter。

4 （默认

值）

1 … 5 可

供用户选

择

A88D Any fan（任何风机）。

A88E Cabinet fan（ 柜 体 风

机）。

A88F Cooling fan（ 冷 却 风

机）。

A890 Additional cooling（附

加冷却）。

A8A0 AI supervision.
Programmable.（ 模 拟

输入监控）。可编程，

参 见 12.03 AI
supervision function。

模拟信号超出了指定的模拟输入限幅。同时参见 80A0。
检查：

- 辅助代码（格式为 XYY）。

X 指定输入的位置。

0：控制板。

1：I/O 扩展模块 1。
2：I/O 扩展模块 2。
3：I/O 扩展模块 3。

4
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4：….
YY 指定输入和限幅。

01：AI1 低于最小值。

02：AI1 高于最大值。

03：AI2 低于最小值。

04：AI2 高于最大值。

05：AI3 低于最小值。

06：AI3 高于最大值。

- 模拟输入的信号电平。

- 连接到输入的接线。

- 连接的极性。

- 参数组 12 Standard AI、14 I/O extension module 1、15 I/O
extension module 2 和 16 I/O extension module 3 中输入的最小

和最大限幅。

A8B0 Signal supervision 1.
(Editable message text)
Programmable.（ 信 号

监控 1）。（可编辑消息

文本）可编程，参见
32.06 Supervision 1
action。

信号监控 1 产生的警告。参见参数组 32 Supervision。同时参见

80B0。
检查警告信号源。参见 32.07 Supervision 1 signal。

4 （默认

值）

1 … 5 可

供用户选

择

A8B1 Signal supervision 2.
(Editable message text)
Programmable.（ 信 号

监控 2）。（可编辑消息

文本）可编程，参见
32.16 Supervision 2
action。

信号监控 2 产生的警告。参见参数组 32 Supervision。同时参见

80B1。
检查警告信号源。参见 32.17 Supervision 2 signal。

4 （默认

值）

1 … 5 可

供用户选

择

A8B2 Signal supervision 3.
(Editable message text)
Programmable.（ 信 号

监控 3）。（可编辑消息

文本）可编程，参见
32.26 Supervision 3
action。

信号监控 3 产生的警告。参见参数组 32 Supervision。同时参见

80B2。
检查警告信号源。参见 32.27 Supervision 3 signal。

4 （默认

值）

1 … 5 可

供用户选

择

A8BE ULC overload.
Programmable.（ULC
过载）可编程，参见
37.03 ULC overload
actions。

所选信号已超出用户过载曲线。参见参数组 37 User load curve。
同时参见 8002。
检查：

- 增加被监控的信号。比如电机负载。

- 负载曲线的定义。

4 （默认

值）

1 … 5 可

供用户选

择

A8BF ULC underload.
Programmable.（ULC
欠载）可编程，参见
37.04 ULC underload
actions。

所选信号已下降到用户欠载曲线的下方。参见参数组 37 User
load curve。同时参见 8001。
检查减少被监控的信号。比如负载的丢失。

检查负载曲线的定义。

4 （默认

值）

1 … 5 可

供用户选

择

A8C0 Fan service counter（风

机运行时间计数器）

冷却风机已经达到其预计使用寿命。参见 05.41 Main fan service
counter 和 05.42 Auxiliary fan service counter。

4
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检查待更换风机的辅助代码。

0：主冷却风机。

1：辅助冷却风机。

2：辅助冷却风机 2。
3：柜体冷却风机。

参考变流器的 DCS880 服务手册 (3ADW000xxx)了解风机更换说

明。

A981 External warning 1,
(Editable message text),
Programmable.（外

部警告1）。（可编

辑消息文本）可编

程，参见31.01 External
event 1 source和31.02
External event 1 type。

变流器本身无任何问题！

外部设备 1 生成的警告。参见参数组 31 Fault functions and fault
levels。同时参见 9081。
检查：

- 外部设备 1。
- 31.01 External event 1 source。

4 （默认

值）

1 … 5 可

供用户选

择。

A982 External warning 2,
(Editable message text),
Programmable.（ 外 部

警告 2）。（可编辑消息

文本）可编程，参见
31.03 External event 2
source 和 31.04 External
event 2 type。

变流器本身无任何问题！

外部设备 2 生成的警告。参见参数组 31 Fault functions and fault
levels。同时参见 9082。
检查：

- 外部设备 2。
- 31.03 External event 2 source。

4 （默认

值）

1 … 5 可

供用户选

择

A983 External warning 3,
(Editable message text),
Programmable.（ 外 部

警告 3）。（可编辑消息

文本）可编程，参见
31.05 External event 3
source 和 31.06 External
event 3 type。

变流器本身无任何问题！

外部设备 3 生成的警告。参见参数组 31 Fault functions and fault
levels。同时参见 9083。
检查：

- 外部设备 3。
- 31.05 External event 3 source。

4 （默认

值）

1 … 5 可

供用户选

择

A984 External warning 4,
(Editable message text),
Programmable.（ 外 部

警告 4）。（可编辑消息

文本）可编程，参见
31.07 External event 4
source 和 31.08 External
event 4 type。

变流器本身无任何问题！

外部设备 4 生成的警告。参见参数组 31 Fault functions and fault
levels。同时参见 9084。
检查：

- 外部设备 4。
- 31.07 External event 4 source。

4 （默认

值）

1 … 5 可

供用户选

择

A985 External warning 5,
(Editable message text),
Programmable.（ 外 部

警告 5）。（可编辑消息

文本）可编程，参见
31.09 External event 5
source 和 31.10 External
event 5 type。

变流器本身无任何问题！

外部设备 5 生成的警告。参见参数组 31 Fault functions and fault
levels。同时参见 9085。
检查：

- 外部设备 5。
- 31.09 External event 5 source。

4 （默认

值）

1 … 5 可

供用户选

择
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AF8C Process PID sleep mode
（PID 睡眠模式）。

变流器进入睡眠模式。

信息性警告。参见参数 40.41 … 40.48。
4

AF90 Autotuning（ 自 动 整

定）。

自动整定或助手未成功完成。

检查辅助代码（格式为 00XX YYYY）。

XX 指定自动整定或助手。

01：励磁电流自动整定。

02：电枢电流自动整定。

03：速度反馈助手。

04：速度控制器自动整定。

05：EMF控制器自动整定。

06：磁通线性化自动整定。

YYYY 表示问题。操作见下文。

4

0000 在自动整定程序完成之前，变流器已停止。

重复执行自动整定，直到成功为止。

0001 变流器已启动，但尚未准备好执行自动整定命令。

确保满足自动整定运行的前提条件。

0002 在变流器达到基本速度之前，无法达到所需的转矩给定值。

减小转矩阶跃或增大速度阶跃。参见 25.38 Autotune torque step
和 25.39 Autotune speed step。

0003 电机无法减速到基本速度。

增大转矩阶跃或减小速度阶跃。参见 25.38 Autotune torque step
和 25.39 Autotune speed step。

0005 电机无法在自动整定转矩的情况下减速。

减小转矩阶跃或速度阶跃。参见 25.38 Autotune torque step 和

25.39 Autotune speed step。
0011 因故障或移除 Run命令（06.09.b03 Used main control word）取消

自动整定。

0012 自动整定超时，未及时设置 Run 命令（06.09.b03 Used main
control word）。

0013 电机仍在转动。没有速度为零的指示。

0014 励磁电流不为零。

0015 电枢电流不为零。

0016 电枢电压测量电路断开（比如，没有在 C1/D1或 SDCS-PIN-H51
处连接）或中断。可通过测量C1/D1和 SDCS-PIN-H51上的电机

电阻来检查。同时检查电流和转矩限幅。

0017 电枢电路和/或电枢电压测量电路连接错误（比如，连接到

C1/D1 或 SDCS-PIN-H51）。
0018 没有负载连接到电枢电路。

0019 - 额定电枢电流的设置无效。

- 电枢电流 99.11 M1 nominal current 被设置为零。

0020 在励磁关闭时，励磁电流不下降。

0021 - 测量励磁电流没有达到励磁电流给定值。

- 没有检测励磁线圈电阻。

- 磁场电路断开（比如没有连接）或被中断。

0022 无法写入速度控制器的控制参数。
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0023 在自动整定中，测速机调节故障或不正常，或者测速机电压过

高。

0024 因速度限幅，无法整定速度控制器、速度反馈助手或测速机微

调-参见 30.11 M1 minimum speed 和 30.12 M1 maximum speed。
0025 因电压限幅，无法整定速度控制器、速度反馈助手或测速机微

调。

在速度控制器的整定中，可能达到速度反馈助手或测速机微调

基本速度、99.14 M1 nominal (base) speed。因此，有必要采用完

整的电枢电压，即 99.12 M1 nominal voltage。如果电源电压过

低，无法提供所需的电枢电压，则取消自动整定过程。

如果需要，检查并修改：

- 电源电压

- 99.12 M1 nominal voltage
- 99.14 M1 nominal (base) speed

0026 不允许弱磁。参见 90.41 M1 feedback selection和 28.41EMF/Field
control mode。

0027 因 30.34 M1 current limit bridge 2 或 30.35 M1 current limit bridge 1
中的低电流限幅，无法确定断续电流限幅。

0028 电枢变流器中的励磁电流自动整定被错误启动，请使用磁场。

0029 没有选择磁场。参见 99.07 M1 used field exciter type。
0031 没有启动控制盘上传或下载。

0032 没有及时上传或下载控制盘数据。

0034 控制盘上传或下载校验和故障。

0035 控制盘上传或下载软件故障。

0036 控制盘上传或下载验证失败。

0041 自定义编程（比如 block ParWrite）或应用程序循环写入闪存。

在内存中循环保存数值将损坏闪存！请勿向闪存循环写入！

0090 V1（V11）短路。

0091 V2（V12）短路。

0092 V3（V13）短路。

0093 V4（V14）短路。

0094 V5（V15）短路。

0095 V6（V16）短路。

0096 晶闸管模块试验失败。

0097 V15 或 V22 短路。

0098 V16 或 V23 短路。

0099 V11或 V24 短路。

0100 V12 或 V25 短路。

0101 V13 或 V26 短路。

0102 V14 或 V21 短路。

0103 电机接地。

0104 电枢绕组未连接。

1000 触发脉冲通道可能被混淆。

1xdd V1 或 V11未导通。
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代码 警告/通知 起因和操作 警告等级

2xdd V2 或 V12 未导通。

3xdd V3 或 V13 未导通。

4xdd V4 或 V14 未导通。

5xdd V5 或 V15 未导通。

6xdd V6 或 V16 未导通。

例如 - x = 0：桥 1 中仅有一个晶闸管未导通（比如 320dd 表示 V2
或 V12 未导通）。

- x = 1 … 6: 此外，桥 1 中的第二个晶闸管未导通（比如，

325dd 表示 V2和 V5，以及 V12 和 V15 未导通）。

- dd = 不相关：这些数字不包含关于第一条桥中的晶闸管的任

何信息。

因此，36030 表示桥 1 中的 V16 和桥 2中的 V23 未导通。

dd1y V21 未导通。

dd2y V22 未导通。

dd3y V23 未导通。

dd4y V24 未导通。

dd5y V25 未导通。

dd6y V26 未导通。

例如 - y = 0：只有电桥 2 中的单个晶闸管未导通（比如，3dd20 表

示 V22 未导通）。

- y = 1 … 6：此外，电桥 2 中的第二个晶闸管未导通（比如，

3dd25 表示 V22 和 V25 未导通）。

- dd = 不相关：这些数字不包含关于第二个电桥的晶闸管的任

何信息。

因此，36030 表示电桥 1 中的 V16 和电桥 2 中的 V23 未导通。

XXXX 自动整定被启用。

自动整定当前正在运行。

AFE1 Off 2 (emergency off)
（Off 2（急停））

变流器已经收到一个 Off2 命令（急停/电流快速关闭）。

变流器本身无任何问题！

检查：

- 辅助代码（格式为 00XX YYYY）。

XX 指定 Off2 命令的信号源。

04：20.04 Off2 source 1 (emergency off)。
08：20.08 Off2 source 2 (emergency off)。
09：06.09.b01 Used main control word。
YYYY 指定数字输入或位。

0000：Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0100：Off2 command（Off2 命令）; 0，急停/电流快速关

闭。

0101：Off2 inactive（Off2 未启用）; 1，正常运行。

0103：DI1（数字输入 1）; 10.02.b00 DI delayed status。
0104：DI2（数字输入 2）; 10.02.b01 DI delayed status。
0105：DI3（数字输入 3）; 10.02.b02 DI delayed status。
0106：DI4（数字输入 4）; 10.02.b03 DI delayed status。
0107：DI5（数字输入 5）; 10.02.b04 DI delayed status。

1
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代码 警告/通知 起因和操作 警告等级

0108：DI6（数字输入 6）; 10.02.b05 DI delayed status。
0111：DIO1（数字输入输出 1）; 11.02.b00 DIO delayed 
status。
0112：DIO2（数字输入输出 2）; 11.02.b01 DIO delayed 
status。
0119：DIL（数字输入延时）; 10.02.b15 DI delayed status。
1001：06.09.b01 Used main control word。

- 确保可继续安全地运行。

- 可安全地复位 Off2 命令的信号源。比如，按钮。然后重新

启动变流器。

- 因为信号应该在低电平时启用，如有必要取反信号。

主-从配置中的从变流器。

变流器已从主机接收到 Off2 命令。信息性警告。在按照 Off2 命

令停止后，主机向从机发送较短的 10 毫秒 Off2 命令。因此，

Off2 事件存储在从机的事件日志中。

AFE2 Off 3 (emergency stop)
（Off 3（急停））。

变流器接收到 Off3 命令（急停）。

变流器本身无任何问题！

检查：

- 辅助代码（格式为 00XX YYYY）。

XX 指定 Off2 命令的信号源。

05：20.05 Emergency stop source。
09：06.09.b02 Used main control word。
YYYY 指定数字输入或位。

0000：Other [bit]（其它[位]）；信号源选择。

0100：Off2 command（Off2 命令）; 0，急停/电流快速关

闭。

0101：Off2 inactive（Off2 未启用）; 1，正常运行。

0103：DI1（数字输入 1）; 10.02.b00 DI delayed status。
0104：DI2（数字输入 2）; 10.02.b01 DI delayed status。
0105：DI3（数字输入 3）; 10.02.b02 DI delayed status。
0106：DI4（数字输入 4）; 10.02.b03 DI delayed status。
0107：DI5（数字输入 5）; 10.02.b04 DI delayed status。
0108：DI6（数字输入 6）; 10.02.b05 DI delayed status。
0111：DIO1（数字输入输出 1）; 11.02.b00 DIO delayed 
status。
0112：DIO2（数字输入输出 2）; 11.02.b01 DIO delayed 
status。
0119：DIL（数字输入延时）; 10.02.b15 DI delayed status。
1002：06.09.b02 Used main control word。

- 确保可继续安全地运行。

- 可安全地复位 Off2 命令的信号源。比如，按钮。然后重新

启动变流器。

- 因为信号应该在低电平时启用，如有必要取反信号。

1

主-从配置中的从变流器。

变流器已从主机接收到 Off3 命令。信息性警告。在按照 Off3 命

令停止后，主机向从机发送较短的 10 毫秒 Off3 命令。因此，
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代码 警告/通知 起因和操作 警告等级

Off3 事件存储在从机的事件日志中。

AFE7 Follower（从机）。 从变流器已跳闸。

检查辅助代码。

在代码中增加 2找出发生故障的从机的节点地址。然后纠正其故

障。

1

AFEB Run enable
command, (Editable
message text) （允许

运行命令）。（可编

辑消息文本）

没有收到允许运行命。

检查：

- 20.12 Enable run command source 的设置。

- 所选择信号源的信号被启用。

- 所选择信号源的接线。

1

B5A0 Safe torque off,
Programmable. （安

全转矩关断）。可编

程，参见 31.22 STO
indication run/stop。

STO启用，无变流器问题。参见功能安全变流器DCS880的安全

补充资料（3ADW000452）。同时参见 A5A0 和 5091。
4

B5A3 Safe off main contactor
XSTOMC.
Programmable.（ 安 全

关 闭 主 接 触 器

XSTOMC）。可编程，

参 见 31.90 XSTOMC
Indication。

STO监控器直流电流非零。参见功能安全变流器DCS880的安全

补充资料（3ADW000452）。同时参见 A5A3 和 5093。
4

B5A4 Firmware internal
diagnostics（固件内部

诊断）。

变流器控制单元意外重启。

注意。

4

故障
如果发生故障，在消除起因并发出 Reset 前故障保持活跃状态。除以下信号外，所有故障信号都可

以复位：

- 50FE Type code。
- 6000 Internal firmware。
- F501 Auxiliary undervoltage。
- F547 Drive hardware。
要复位故障，需要以下步骤：

- 上述故障只能通过重启电源复位。

- 移除 Run和 On命令。

- 消除故障。

- 通过数字输入、上位控制系统或控制盘/PC 工具确认故障。

- 根据系统条件，再次生成 Run和 On命令。

故障等级
根据其故障等级，故障信号将完全或部分关闭变流器。

故障处理提供六个故障等级。

故障等级 1
- 立即断开主接触器。
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- 立即断开磁场接触器。

- 立即断开风机接触器。

故障等级 2
- 立即断开主接触器。

- 立即断开磁场接触器。

- 只要故障处于等待状态，或者 20.40 Drive/Motor fan delay time正在运行，风机接触器保持闭合。

故障等级 3
通过 31.14 Fault stop mode fault level 3 停止变流器，因此：

- 立即断开主接触器。

- 如果 31.14 Fault stop mode fault level 3 = Coast stop，磁场接触器立即断开。但是，在磁场加热情

况下或 SpeedFbFltMode (30.36) = Dynamic braking，它将保持闭合（对所有等级 3的故障有效）

- 风机接触器保持闭合。

在静态时：

- 无法再次打开主接触器。

- 在磁场加热时，磁场接触器保持闭合。

- 只要 20.40 Drive/Motor fan delay time正在运行，风机接触器保持闭合。

故障等级 4
通过 31.15 Fault stop mode fault level 4 停止变流器，因此：

- 如果 31.15 Fault stop mode fault level 4 = Coast stop 或 Dynamic braking，主接触器立即断开。但

是，在 31.15 Fault stop mode fault level 4 = Ramp stop 或 Torque limit 时，它保持闭合。

- 如果 31.15 Fault stop mode fault level 4 = Coast stop，磁场接触器立即断开。但是，在磁场加热情

况下或 31.15 Fault stop mode fault level 4 = Ramp stop、Torque limit 或 Dynamic braking时，它保

持闭合。

- 如果 31.15 Fault stop mode fault level 4 = Coast stop，风机接触器立即断开。但是，在 31.15 Fault
stop mode fault level 4 = Ramp stop、Torque limit或 Dynamic braking时，它保持闭合。

在静态时：

- 立即断开主接触器。

- 在磁场加热时，磁场接触器保持闭合。

- 只要 20.40 Drive/Motor fan delay time正在运行，风机接触器保持闭合。

故障等级 5
正在通过任何通讯丢失动作停止变流器 - 参见 49.05 Communication loss action、50.02 FBA A comm
loss func、50.32 FBA B comm loss func、58.14 Communication loss action、60.09 M/F comm loss
function、60.59 DDCS controller comm loss function和 70.07 DCSLink comm loss function - 因此：

- 根据所选择的通讯丢失操作，主接触器立即断开或保持闭合。

- 根据所选择的通讯丢失操作，磁场接触器立即断开或保持闭合。但是，在磁场加热情况下它将

保持闭合。

- 根据所选择的通讯丢失操作，风机接触器立即断开或保持闭合。

在静态时：

- 立即断开主接触器。

- 在磁场加热时，磁场接触器保持闭合。

- 只要 20.40 Drive/Motor fan delay time正在运行，风机接触器保持闭合。

故障等级 6
- 用于与 STO 相关的故障。参见功能安全变流器 DCS880 的安全补充资料（3ADW000452）。

故障消息
列表包含十六进制形式的故障代码、其名称、起因以及操作提示。

代码 故障 起因和操作 故障等级

1412 Fault reset（ 故 障 复
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代码 故障 起因和操作 故障等级

位）

2310 Armature overcurrent
（电枢过电流）

电枢电流已经超过 07.36 Drive DC overcurrent level 或 31.44
Armature overcurrent level。
检查：

- 参数组99中的启动数据是否与电机铭牌一致，且变流器与

电机匹配。

- 07.36 Drive DC overcurrent level 和 31.44 Armature
overcurrent level的设置。

- 参数组 27 Armature current control 中电流控制器的设置。

- 参数组 30 Control limits 中电流和转矩限幅的设置。

- 电机和电机电缆。

- 电枢电路中的所有连接。

- 用于同步的输入电压。如果不是直接从电源获取同步电

压，而是通过同步变压器或 230 V/115 V 交流电网获取，

检查在相同的相位之间是否没有相移。使用示波器来验

证。

- 电源/分支电路熔断器。

- 晶闸管。

- 电机电缆中没有正在打开或正在关闭的接触器。

- 在线路电抗器和变流器之间没有功率因数校正电容器或电

涌吸收器。

- 辅助代码（格式为 XXXY YYZZ）。
Y YY 表示功率单元。如果采用硬并联配置。

如果采用升级套件：

检查：

- 触发脉冲的正确连接。

- 电流互感器的正确连接。

- 95.25 Set: Type code = None。
95.27 Set: Drive DC current scaling的设置，因为 07.36 Drive DC
overcurrent level = 2.3 • 95.27 Set: Drive DC current scaling。

3

2330 Residual current
detected.
Programmable. 检测到

残余电流。可编程，

参 见 31.18 Residual
current detection type。

通常由于电机或电机电缆中有残余电流，变流器检测到不平

衡。IL1、IL2、IIL3 的总和≠ zero。同时参见 A2B3。
检查：

- 31.17 Residual current detection source、31.18 Residual
current detection type、31.19 Residual current detection level
和 31.20 Residual current detection delay的设置。

- 残余电流互感器。如有必要，修改互感器或连接的变流器

的硬件。

- 电机和电机电缆的绝缘电阻。断开电源连接，检查是否与

电枢和磁场电路中的供电安全隔离，为整个设备执行绝缘

测试。

1

2391 DC current difference
（直流电流差）

硬并联连接功率单元之间的直流电流差过大。

检查：

- 电源和电机电缆路线符合硬并联配置的技术规范。

- 分支电路熔断器。

- 辅助代码（格式为 XXXY YYZZ）。

4
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代码 故障 起因和操作 故障等级

Y YY 表示功率单元。如果采用硬并联配置。

3130 Mains phase loss.
Programmable.（电源

缺相）。可编程，参见
31.21 Mains phase
loss。

一个或几个电源电压相缺失。同时参见 A130。
检查：

- 电源的状态（电压、接线、熔断器、开关装置）。

- 变流器上有所有三相。

- H1 … H5: 测量 SDCS-PIN-H01 上的熔断器 F100 …

F102。
- H6 … H8: 检查和测量 SDCS-PIN-H51 上 XU1/XU2、

XV1/XV2 和 XW1/XW2 的连接。

- 电源供电不平衡。

- 电源电缆连接松动。

- 主接触器闭合和断开。

3

3280 Mains low voltage（电

源电压低）。

电源低（欠压）电压（交流侧）。同时参见 A111。
触发角被强制设置为 150°，并提供用于抑制直流电流的单次

触发脉冲。

检查：

- 31.51.Mains loss mode、31.52 Mains loss down time、31.53
Mains loss low level 1 和 31.54 Mains loss low level 2 的设

置。

- 电源电压标定正确。参见 99.10 Nominal mains voltage。
- SDCS-PIN-H51 上的电压编码电阻器。

- 电源的状态（电压、接线、熔断器、开关装置）。

- 变流器上有所有三相。

- H1 … H5: 测量 SDCS-PIN-H01 上的熔断器 F100 …

F102。
- H6 … H8: 检查和测量 SDCS-PIN-H51 上 XU1/XU2、

XV1/XV2 和 XW1/XW2 的连接。

- 电源电压在设置的容差内。

- 电源供电不平衡。

- 电源电缆连接松动。

- 主接触器闭合和断开。

- 对 H1 … H4，磁场电路没有短路或接地故障。

- 如果发出 On 命令，并且测量电源电压过低且超过 500
ms，则设置 A111 Mains low voltage。如果问题的存在时间

超过 10 秒，则生成 3280 Mains low voltage。

3

3291 Mains voltage difference
（电源电压差）。

硬并联连接功率单元之间的电源电压差过大。

检查：

- 电源和电机电缆路线符合硬并联配置的技术规范。

- 辅助代码（格式为 XXXY YYZZ）。
Y YY 表示功率单元。如果采用硬并联配置。

4

4310 Bridge temperature
measured（ 测 量桥 温

度）。

桥温度过高。同时参见 A4B0。
等待直到电桥冷却。只要故障尚未解决，风机接触器就会保

持闭合。

温度故障等级，参见 07.38 Drive max bridge temperature set。在

低于温度故障等级约 5°C时，就已经显示电桥温度过高。

检查：

2
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代码 故障 起因和操作 故障等级

- 05.11 Bridge temperature的值。

- 20.38 Drive fan acknowledge source 的设置。

- 20.40 Drive/Motor fan delay time 的设置。

- 环境条件（比如，环境温度）。

- 气流和风机运行。

- 变流器风机的供电电压。

- 变流器风机的旋转方向。

- 变流器风机的部件。

- 检查散热器片，除去其中沉积的灰尘。

- 变流器的冷却空气进气口（比如过滤器）。

- 变流器的冷却空气出气口。

- 打开的变流器门。

- 对比变流器功率检查电机功率。

- 不允许的负载循环。

- 在 95.25 Set: Type code = None时，检查 95.29 Set: Drive max
bridge temperature是否设置正确。

- 辅助代码（格式为 XXXY YYZZ）。
Y YY 表示功率单元。如果采用硬并联配置。

4981 Motor temperature 1
measured/estimated.
(Editable message text)

（测量/估算电机温度

1）（ 可 编 辑 消息 文

本）

测量/估算电机温度 1 已经超过故障等级。同时参见 A491。
等待直到电机/电机模型冷却至低于警告等级。只要故障尚未

解决，风机接触器就会保持闭合。只要电机保持过热状态，

就无法复位故障。

检查：

- 35.02 Measured temperature 1 的值。

- 实际的电机温度。让电机冷却和重新启动。

- 35.12 Temperature 1 fault level的值。

- 如果使用了 klixons，检查 35.15 Supervision 1 klixon source
的设置。

- 电机或其它温度测量设备的冷却。

- 环境条件（比如，环境温度）。

- 气流和风机运行。

- 电机风机供电电压。

- 电机风机的旋转方向。

- 电机风机的部件。

- 电机的冷却空气进气口（比如过滤器）。

- 电机的冷却空气出气口。

- 电机负载和变流器额定值。

- 不允许的负载循环。

- 温度传感器的接线。

- 通过测量温度传感器检查其电阻。

提示：

- 如果 35.11 Temperature 1 source = Disable，测量/估算电机

温度被封锁。

2

4982 Motor temperature 2
measured/estimated.
(Editable message text)
（测量/估算电机温度

测量/估算电机温度 2 已经超过故障等级。同时参见 A492。
等待直到电机/电机模型冷却至低于警告等级。只有故障尚未

解决，风机接触器就会保持闭合。只要电机保持过热状态，

就无法复位故障。

2
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2）（ 可 编 辑 消息 文

本）

检查：

- 35.03 Measured temperature 2 的值。

- 实际的电机温度。让电机冷却和重新启动。

- 35.22 Temperature 2 fault level的值。

- 如果使用了 klixons，检查 35.25 Supervision 2 klixon source
的设置。

- 电机或其它温度测量设备的冷却。

- 环境条件（比如，环境温度）。

- 气流和风机运行。

- 电机风机供电电压。

- 电机风机的旋转方向。

- 电机风机的部件。

- 电机的冷却空气进气口（比如过滤器）。

- 电机的冷却空气出气口。

- 电机负载和变流器额定值。

- 不允许的负载循环。

- 温度传感器的接线。

- 通过测量温度传感器检查其电阻。

提示：

- 如果 35.21 Temperature 2 source = Disable，测量/估算电机

温度被封锁。

4990 没有找到 FPTC-xx 模

块。

在 35.30 FPTC configuration word 中启用热敏电阻保护模块

（FPTC-xx），但没有检测到。

关闭变流器控制单元的电源，并确保模块正确插入相应插槽

内。

辅助代码的最后一位数字表示插槽。

4

4991 Motor temperature slot1
measured. (Editable
message text)（插槽 1
的电机测量温度）。

（可编辑消息文本）

插槽 1中安装的热敏电阻保

护模块（FEN-xx 或 FPTC-
xx)显示温度过高。

根据使用的模块，可连接 PTC和/
或 KTY 温度传感器。同时参见

A497 … A499。
检查：

- 电机或其它温度测量设备的

冷却。

- 电机负载和变流器额定值。

- 温度传感器的接线。

- 通过测量温度传感器检查其

电阻。

2

4992 Motor temperature slot2
measured. (Editable
message text)（插槽 2
的电机测量温度）。

（可编辑消息文本）

插槽 2中安装的热敏电阻保

护模块（FEN-xx 或 FPTC-
xx)显示温度过高。

2

4993 Motor temperature slot3
measured. (Editable
message text)（插槽 3
的电机测量温度）。

（可编辑消息文本）

插槽 3中安装的热敏电阻保

护模块（FEN-xx 或 FPTC-
xx)显示温度过高。

2

5080 Drive fan acknowledge.
Programmable. （变流

器风机应答）。可编

程，参见 31.41 Main
fan fault function。

变流器冷却风机应答丢失。同时参见 A581。
检查：

- 20.38 Drive fan acknowledge source和 20.40 Drive/Motor fan
delay time设置。

- 变流器风机的运行和连接。

- 变流器风机的接触器。

4
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- 变流器风机的电路。

- 变流器风机的 klixon。
- 变流器风机的部件。

- 变流器风机的供电电压。

- 变流器风机的旋转方向。

- 变流器门打开。

- 变流器的冷却空气进气口（比如过滤器）。

- 变流器的冷却空气出气口。

- H7 和 H8 压力开关（设置应该为 2 毫巴）。

- 使用的数字输入和输出（参数组 10 和 11）。
5090 STO hardware fault

（STO 硬件故障）。
STO冗余电路控制板故障。参见功能安全变流器 DCS880的安

全补充资料（3ADW000452）。
6

5091 Safe torque off.
Programmable.（ 安 全

转矩关断）。可编程，

参 见 31.22 STO
indication run/stop。

STO启用，无变流器问题。参见功能安全变流器 DCS880的安

全补充资料（3ADW000452）。同时参见 A5A0 和 B5A0。
6

5092 STO overall fault（STO
整体故障）。

或功能 5090、5093、FA81、FA82。参见功能安全变流器

DCS880 的安全补充资料（3ADW000452）。
任何时候在 STO 相关电路中检测到以下故障时，它会被启

用。

- 5090 STO hardware fault。
- 5093 Safe off main contactor XSTOMC。
- FA81 Safe torque off 1 loss fault。
- FA82 Safe torque off 2 loss fault。

6

5093 Safe off main contactor
XSTOMC.
Programmable.（ 安 全

关 闭 主 接 触 器

XSTOMC）。可编程，

参见 31.90 XSTOMC
Indication。

STO监控器直流电流非零。参见功能安全变流器 DCS880的安

全补充资料（3ADW000452）。同时参见 A5A3 和 B5A3。
6

5094 Measurement circuit
bridge temperature（测

量电路桥温度）

桥内部温度测量出现问题。同时参见 A5EA。

检查：

- 温度传感器的接线。

- 温度传感器。

- 辅助代码（格式为 XXXY YYZZ）。
Y YY 表示功率单元。如果采用硬并联配置。

4

50FE Type code（ 类 型 代

码）。

变流器硬件与存储器中存储的信息不匹配。比如，当固件更

新或更换存储器后会导致此故障。

要复位，重启变流器的辅助电源。

检查：

- 95.25 Set: Type code、95.27 Set: Drive DC current scaling 和

95.28 Set: Drive AC voltage scaling的设置。

- 辅助代码（格式为 0X0Y）。

Y 表示辅助代码类别。

1
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1 = 变流器控制单元和功率单元额定值不匹配。

2 = 硬并联连接额定值 ID 已更改。

3 = 所有功率单元类型不一致。

4 = 单个功率单元设备中的硬并联额定值 ID 被启用。

5 = 使用当前的功率单元无法实现选定的额定值。

6 = 功率单元额定值 ID = 0。
7 =通过功率单元连接读取功率单元额定值 ID 或功率单元类型

失败。

8 = 不支持功率单元（无效的额定值 ID）。

9 = 在固件更新或存储器更换后类型代码不一致。请重新设置

类型代码。

10 = 类型代码超出范围。对模块尺寸 H1...H5，类型代码设置

中的电流和电压范围被限幅在最大 1190 ADC 和最大 600
VAC。
X以十六进制形式表示第一个故障功率单元（1 … C）。如果采

用硬并联配置。

5681 Power unit,
communication（ 功 率

单元，通讯）。

变流器控制单元和功率单元之间的通讯错误。同时参见

A580。
检查：

- 变流器控制单元和功率单元之间的连接。

- 辅助代码（格式为 XXXY YYZZ）。
XXX 指定发送器 FIFO 错误代码。

001：内部错误[无效的调用参数]。
002：内部错误[不支持的配置]。
003：传输缓存满。

Y YY 表示功率单元。如果采用硬并联配置。

0 00：广播。

ZZ 指定错误信号源。

01：发送器端[链路错误]。
02：发送器端[没有通讯]。
03：接收器端[链路错误]。
04：接收器端[没有通讯]。
05：发射器 FIFO 错误，参见 XX。

06：未发现 SDCS-OPL-H。

5

5682 Power unit, connection
lost（功率单元，连接

丢失）。

变流器控制单元和功率单元之间的连接丢失。

检查变流器控制单元和功率单元之间的连接。

1

5692 Power unit, power board
failure （电源单元，电

源板故障）。

电源单元，SDCS-POW-H01 故障。同时参见 A5EB。
检查辅助代码（格式为 ZZZY YYXX）。

Y YY 表示电源单元。如果采用硬并联配置。

1

5694 Power unit,
communication
configuration（功率单

元，通讯配置）。

版本检查找不到匹配的功率单元 FPGA逻辑。

请联系当地的 ABB 代表。

1

5696 Power unit, state
feedback（功率单元，

状态反馈）。

输出的状态反馈与控制信号不匹配。

请联系当地 ABB 代表并提供辅助代码。

1
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5698 Power unit, unknown
fault（功率单元，未知

故障）。

无法识别的功率单元逻辑故障。

检查功率单元逻辑和固件的兼容性。

请联系当地的 ABB 代表。

1

6000 Internal firmware（ 内

部固件）。

内部固件错误。

要复位，重启变流器的辅助电源。如果问题仍然存在，请联

系当地 ABB 代表并提供辅助代码。

检查辅助代码（格式 YYYY）。

YYYY 表示问题。操作见下文。

1

0001 参数的默认设置错误。

0002 所有参数的参数闪存镜像过小。

0004 非法尝试写入信号或写保护参数，比如 06.01 Main control
word或 06.09 Used main control word。

0006 错误的类型代码。

0007 发生未经过初始化的中断。

0010 错误的参数值。

0101 … 9999 可通过最后四位数字来识别正在由指针参数写入的只读参

数，比如 62.51 Data set 10 data 1 selection、自定义编程或应用

程序。

6181 FPGA version
incompatible（FPGA版

本不兼容）。

功率单元中的固件和 FPGA文件版本不兼容。

重新启动变流器控制和功率单元上的电源。如果问题依然存

在，请联系当地的 ABB 代表。

1

6306 FBA A mapping file
（现场总线适配器 A
映射文件）

现场总线适配器 A映射文件读取错误。

请联系当地的 ABB 代表。

5

6307 FBA B mapping file
（现场总线适配器 B
映射文件）

现场总线适配器 B映射文件读取错误。

请联系当地的 ABB 代表。

5

6481 Internal task overload
（内部任务过载）。

内部故障。

重新启动变流器的电源或使用 96.27 Control board boot。如果

问题依然存在，请联系当地的 ABB 代表。

1

6487 Internal stack overflow
（内部堆栈溢出）。

内部故障。

重新启动变流器的电源或使用 96.27 Control board boot。如果

问题依然存在，请联系当地的 ABB 代表。

1

64A1 Internal file load（内部

文件加载）。

文件读取错误。

重新启动变流器的电源或使用 96.27 Control board boot。如果

问题依然存在，请联系当地的 ABB 代表。

1

64A2 Internal record load（内

部记录加载）。

内部记录加载错误。

请联系当地的 ABB 代表。

1

64A3 Application loading
（应用程序加载）。

应用程序文件不兼容或损坏。

检查辅助代码。操作见下文。

1

8006 没有足够内存用于应用程序。

8007 应用程序包含错误的库版本。

800A 应用程序包含未知的目标（系统）库功能。

800B … XXXX 应用程序加载失败。
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要了解更多详细信息，检查 05.22 Diagnostic。
64A5 Licensing（ 正 在 许

可）。

因为限制性许可证，或者因为必需的许可证缺失，控制程序

的运行被禁止。

记录所有启用许可故障的辅助代码并联系产品供应商获取更

多指示。

1

64A6 Adaptive program（自

定义编程）。

运行自定义编程时出错。

检查辅助代码（格式为 XXXX YYYY）。

XXXX 指定功能模块的编号。

0000 = 一般性错误。

YYYY 表示问题。操作见下文。

1

000A 程序损坏或程序块不存在。

恢复模板程序或将程序下载到变流器。

000E 程序损坏或程序块不存在。

恢复模板程序或将程序下载到变流器。

0011 程序太大。

删除一些程序块，直到错误停止。

001C 在程序中使用了不存在的参数或程序块。

编辑程序以更正参数给定值，或使用现有的程序块。

001E 无法输出到参数，因为该参数受到写保护。

检查：

程序中的参数给定值。

影响目标参数的其他信号源。

0023 程序文件与当前固件版本不兼容。

调整程序，使其适应当前功能块库和固件版本。0024
其它 请联系当地 ABB 代表并提供辅助代码。

64B0 Memory unit detached
（存储器断开）。

在变流器控制单元通电时存储器断开。

关闭变流器控制单元的电源，并重新安装存储器。

如果并未取下存储器但故障依然发生，检查存储器是否正确

插入其连接端子，以及安装螺钉是否紧固。然后重新启动变

流器的电源或使用 96.27 Control board boot。如果问题依然存

在，请联系当地的 ABB 代表。

1

64B1 Internal firmware（ 内

部固件）。

内部固件故障。

重新启动变流器的电源或使用 96.27 Control board boot。如果

问题依然存在，请联系当地的 ABB 代表。

1

64B2 User set fault（用户设

置故障）。

加载用户设置失败。

确保有效的用户设置存在。如不确定，重新加载。

检查：

- 要求的参数集确实存在。参见 96.14 Macro select。
- 参数集与控制程序兼容。

- 变流器在加载期间是否已断电。

- 存储器。

1

64E1 Kernel overload（内核

过载）。

操作系统错误。

重新启动变流器的电源或使用 96.27 Control board boot。如果

问题依然存在，请联系当地的 ABB 代表。

1

6581 Parameter system（ 参 参数加载或保存失败。 3
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数系统）。 尝试使用 96.16 Parameter save manually强制保存。

65A1 FBA A parameter
conflict（现场总线适

配器 A 参数冲突）

现场总线适配器 A（FBA A）：变流器不具有 PLC 要求的功

能，或是要求的功能未启用。同时参见 A6D1。
没有按照现场总线适配器选择参数组 50 Fieldbus adapter (FBA)
和 51 FBA A settings 的设置，或没有选择设备。

检查：

- PLC 编程。

- 参数参数组 50 Fieldbus adapter (FBA)和 51 FBA A settings
的设置。

- 现场总线适配器的配置。

5

65A2 FBA B parameter
conflict（现场总线适

配器 B 参数冲突）。

现场总线适配器 B（FBA B）：变流器不具有 PLC 要求的功

能，或是要求的功能未启用。同时参见 A6D2。
没有按照现场总线适配器选择参数组 50 Fieldbus adapter (FBA)
和 54 FBA B settings 的设置，或没有选择设备。

检查：

- PLC 编程。

- 参数参数组 50 Fieldbus adapter (FBA)和 54 FBA B settings
的设置。

- 现场总线适配器的配置。

5

65B1 Reference source
parametrization（ 给 定

值信号源参数设定）。

给定值信号源已同时连接到具有不同单位的多个参数。同时

参见 A6DA。

检查：

- 给定值信号源选择参数。

- 辅助代码（格式为 YYZZ）。
YY 指定参数参数组。

ZZ 指定参数编号。

3

6681 EFB communication.
Programmable. （嵌

入式现场总线的通

讯）可编程，参见

58.14 Communication
loss action。

与嵌入式现场总线（EFB）的循环通讯丢失。同时参见

A7CE。
只有在变流器收到来自上位控制的第一个数据集后，才会启

用 6681 EFB communication。在收到第一个数据集前，只有

A7CE EFB communication 启用。其原因是禁止不必要的故障

（上位控制的启动通常低于变流器）。

检查：

- 现场总线主机的状态（在线、离线、错误等）。

- 参数组 58 FBA Embedded fieldbus 的设置。

- 与控制板上 XD2D 连接端子的电缆连接。

- 现场总线端接。

5

6682 EFB configuration file
（嵌入式现场总线配

置文件）。

嵌入式现场总线(EFB) 配置文件无法读取。

请联系当地的 ABB 代表。

5

6683 EFB invalid
parameterization （ 嵌

入式现场总线参数设

定无效）。

嵌入式现场总线 (EFB) 参数设置与所选协议不一致或不兼容。

检查参数组 58 FBA Embedded fieldbuss 的设置。

5

6684 EFB load fault（嵌入式

现场总线加载故障）

嵌入式现场总线固件无法加载。 请 联 系 当 地 的

ABB 代表。

5
嵌入式现场总线（EFB）的协议固件和变
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流器固件版本不匹配。

6881 Text data overflow.
文本数据溢出。

内部故障。

复位该故障。如果故障依然存在，则请连接当地的 ABB 代

表。

5

6882 Text 32-bit table
overflow（文本32位表

格溢出）。

5

6883 Text 64-bit table
overflow（文本64位表

格溢出）。

5

6885 Text file overflow（文

本文件溢出）。

5

7081 Control panel/PC
tool link
communication.
Programmable. （控

制盘/PC工具的链

接通讯）。可编程，

参见 49.05
Communication loss
action。

控制盘/PC工具已停止通讯。同时参见 A7EE。
检查：

- 49.05 Communication loss action的设置。

- 控制盘/PC 工具连接电缆。

- 控制盘连接器。

- 安装平台（如果在使用）。

- 断开控制盘/PC 工具连接并重新连接。

- 检查辅助代码。

此代码会指定使用的 I/O 端口，如下所示：

0：控制盘/PC 工具。

1：现场总线接口 A。

2：现场总线接口 B。
3：以太网。

4：D2D/EFB 端口。

5

7082 I/O extension
communication（I/O 扩

展模块通讯）

参数指定的 I/O 扩展模块/DCS 链接板（SDCS-DSL-4）的类型

和位置与检测到的配置不匹配，或与变流器不通讯。同时参

见 A7AB。
检查：

- 模块/板的类型和位置设置。参见参数 14.01、14.02、
15.01、15.02、16.01、16.02、70.01 和 70.02。

- 模块/板已正确固定于其插槽内。

- 模块/板和插槽连接端子未损坏。

- 尝试将模块安装到其他插槽中。

- 检查辅助代码（格式为 XXYY YYYY）。

XX 指定 I/O 扩展模块/板的编号。

01：参数组 14 I/O extension module 1。
02：参数组 15 I/O extension module 2。
03：参数组 16 I/O extension module 3。
04：参数组 70 DCSLink Communication。
YY YYYY 表示问题。操作见下文。

1

00 0001 与模块/板的通讯失败。

00 0002 找不到模块/板。

00 0003 模块/板的配置失败。

00 0004
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7083 Panel reference
conflict.
控制盘给定值冲突。

在多种控制模式中使用已保存的控制盘给定值。

一次只能为一个给定值类型保存控制盘给定值。考虑使用已

复制的给定值而不是已保存的给定值（参见给定值选择参

数）。

3

7084 Control panel/PC tool
version conflict（控制

盘/PC 工 具 版 本 冲

突）。

控制盘/PC 工具的当前版本不支持功能。例如，旧控制盘版本

不能用作外部给定值的信号源。

更新控制盘/PC 工具。如有必要，请联系当地的 ABB 代表。

4

7085 Incompatible option
Module（不兼容的选

件模块）。

选件模块不受支持。例如，不支持Fxxx-xx-M类型的现场总线

适配器。

将模块更换为受支持的类型。检查辅助代码。它指定不受支

持的模块已连接到的接口：

1：现场总线接口 A。

2：现场总线接口 B。

4

7121 Motor stall.
Programmable. （电

机堵转）。可编程，

参见 31.24 Stall
function。

选定的电机，由于过载或电机功率不足，电机在堵转区域下

工作。同时参见 A780。
电机转矩超过 31.25 Stall torque leve 且时间长于 31.28 Stall
time，同时速度反馈低于 31.26 Stall speed level。
检查：

- 电机负载/机械部件（比如，制动器）。

- 变流器额定值。

- 励磁电流是否正确。

- 31.24 Stall function、31.25 Stall torque level、31.26 Stall
speed level和 31.28 Stall time的设置。

- 参数组 30 Control limits 中电流和转矩限幅的设置。

4

71A2 Mechanical brake not
closed. Programmable.
（机械制动未闭合）。

可编程，参见 44.17
M1 brake fault
function。

机械制动闭合（作用）阶段的应答信号丢失。同时参见

A7A1。
检查：

- 机械制动器本身。

- 机械制动的电缆连接。

- 参数组 44 Mechanical brake control中的机械制动设置。

- 检查应答信号（如果使用）是否与实际的制动状态一致。

- 使用的数字输入和输出（参数组 10 和 11）。

3

71A3 Mechanical brake not
opened. Programmable.
（机械制动未打开）。

可编程，参见 44.17
M1 brake fault
function。

机械制动打开（作用）阶段的应答信号丢失。同时参见

A7A2。
检查：

- 机械制动器本身。

- 机械制动的电缆连接。

- 参数组 44 Mechanical brake control中的机械制动设置。

- 检查应答信号（如果使用）是否与实际的制动状态一致。

- 使用的数字输入和输出（参数组 10 和 11）。

3

71A5 Mechanical brake
opening not allowed.
Programmable.（ 不 允

许机械制动打开）。可

编程，参见 44.17 M1

选定的电机，不满足机械制动的松开条件。同时参见 A7A5。
44.11 M1 keep brake closed、44.12 Brake close request 禁止制动

器松开，或在转矩验证中实际转矩未达到 44.10 M1 brake open
torque。
检查：

3
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brake fault function。 - 参数组 44 Mechanical brake control中的机械制动设置。特

别是 44.11 M1 keep brake closed 和 44.12 Brake close
request。

- 检查应答信号（如果使用）是否与实际的制动状态一致。

- 使用的数字输入和输出（参数组 10 和 11）。
选定的电机，不满足机械制动的松开条件。

FSO-xx安全功能模块已经禁止制动器打开（松开）。

检查连接到 FSO-xx安全功能模块的安全电路。

71B1 Motor fan acknowledge.
Programmable（ 电 机

风机应答）。可编程，

参见 20.39 Motor fan
acknowledge source。

数字输入中的电机/外部冷却风机反馈丢失。同时参见 A781。
检查：

- 20.39 Motor fan acknowledge source的设置。

- 风机的运行和连接。如有故障，更换有故障的电机/外部风

机。

- 风机的接触器。

- 风机的供电电压。

4

7301 Motor speed feedback.
Programmable（ 电 机

速度反馈）。可编程，

参 见 31.35 Motor
feedback fault。

选定的电机，未接收到电机速度反馈。同时参见 A7B0。
检查辅助代码（格式为 XXYY ZZZZ）。
XX 指定速度反馈设备的位置。编码器接口模块或控制板。

01：编码器接口模块 1，参见参数 91.11 和 91.12。
02：编码器接口模块 2，参见参数 91.13 和 91.14。
03： 控 制 板 ， 参 见 参 数 组 94 OnBoard speed feedback
configuration。
YY 指定速度反馈设备。

01：编码器 1，参见参数组 92 Encoder 1 configuration。
02：编码器 2，参见参数组 93 Encoder 2 configuration。
03：内置编码器，参见参数组 94 OnBoard speed feedback
configuration。
04： 测 速 机 ， 参 见 参 数 组 94 OnBoard speed feedback
configuration。
ZZZZ表示问题。操作见下文。

3

0001 电机减速比定义无效或超出限幅。

检查电机减速比设置。参见 90.43 Motor gear numerator和 90.44
Motor gear denominator。

0004 未配置速度反馈设备。

检查速度反馈设备的设置。

- 编码器 1，参见参数组 92 Encoder 1 configuration。
- 编码器 2，参见参数组 93 Encoder 2 configuration。
- 内置编码器，参见参数组 94 OnBoard speed feedback

configuration。
- 测 速 机 ， 参 见 参 数 组 94 OnBoard speed feedback

configuration。
使用 91.10 Encoder parameter refresh确认编码器设置中的任何

更改。

0005 速度反馈设备停止运行。

检查速度反馈设备的状态。

0006 检测到速度反馈设备偏移。



388

3ADW000474R0121 DCS880 固件手册  cn a

代码 故障 起因和操作 故障等级

检查速度反馈设备和电机之间的滑差。

0007 来自脉冲编码器或模拟测速机的测量速度反馈与测量 EMF 的

比较失败。

检查：

- 90.41 M1 feedback selection、31.14 Fault stop mode fault level
3、31.35 Motor feedback fault、31.36 Speed feedback monitor
level 和 31.37 EMF feedback monitor level 的设置。

- 在编码器上：编码器本身、定向、电缆敷设、耦合、电源

（反馈可能过低）、机械干扰、SDCS-CON-H01 上的路线

J4。
- 在测速机上：测速机本身、测速机极性和电压、定向、电

缆敷设、耦合、机械干扰。

- EMF：从变流器到电机的电枢电缆连接和极性。

7310 Overspeed（超速）。 选定的电机，电机的旋转速度超过了允许的最高速度，原因

是最小/最大速度设置不正确、制动转矩不足或转矩控制中的

负载发生变化。

检查：

- 30.11 M1 minimum speed、30.12 M1 maximum speed 和

31.30 M1 overspeed trip margin的设置。

- 参数组 25 Speed control中速度控制器的设置。

- 46.02 M1 speed scaling actual的设置。

- 转矩控制设置。

- 使用编码器或测速机时速度反馈是否正确。因此，比较

90.01 Motor speed for control的值和测量电机速度（手动测

速机）。

- 速度反馈测量是否正确连接。

- 励磁电流是否正确。

- 电机是否因负载加速。

- 在使用 EMF 速度反馈时直流电压测量（C1、D1）是否可

能被交换。

- 在使用EMF速度反馈时电枢电路是否断开（比如直流熔断

器、直流断路器...）。

3

7380 Encoder internal（编码

器内部）。

内部编码器故障。

参见编码器文档。

请联系当地的 ABB 代表。

3

7381 Speed feedback device
（速度反馈设备）。

Programmable.可 编

程，参见 31.35 Motor
feedback fault。

速度反馈设备的错误。同时参见 A7E1。
检查辅助代码（格式为 XXYY ZZZZ）。
XX 指定速度反馈设备的位置。编码器接口模块或控制板。

01：编码器接口模块 1，参见参数 91.11 和 91.12。
02：编码器接口模块 2，参见参数 91.13 和 91.14。
03： 控 制 板 ， 参 见 参 数 组 94 OnBoard speed feedback
configuration。
YY 指定速度反馈设备。

01：编码器 1，参见参数组 92 Encoder 1 configuration。
02：编码器 2，参见参数组 93 Encoder 2 configuration。
03：内置编码器，参见参数组 94 OnBoard speed feedback

3
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configuration。
04： 测 速 机 ， 参 见 参 数 组 94 OnBoard speed feedback
configuration。
ZZZZ表示问题。操作见下文。

0001 Cable fault（电缆故障）。

如果编码器此前工作正常，请检查编码器、编码器电缆和编

码器接口模块是否损坏。

检查：

- 编码器电缆两端的导线顺序。

- 编码器电缆的接地。

- 92.21 Encoder cable fault mode。
- 94.29 OnBoard encoder cable fault mode。

0002 无编码器信号。

检查编码器的状态。

0003 超速。 请联系当地的 ABB 代表。

0004 超频。

0005 旋转变压器辨识运行失

败。

0006 旋转变压器过流故障。

0007 速度标定误差。

可在辅助代码（格式 YYZZ）中找到引发警告的参数。

YY 指定参数参数组。

ZZ 指定参数编号。

触发角被强制设置为 150°，并提供用于抑制直流电流的单次

触发脉冲。

检查：

- 30.11 M1 minimum speed、30.12 M1 maximum speed、31.30
M1 overspeed trip margin、46.01 M1 speed scaling和 99.14
M1 nominal (base) speed 的设置。

0008 绝对值编码器通讯错误。 请 联 系 当 地 的

ABB 代表。0009 绝对值编码器初始化错误。

000A 绝对值 SSI 编码器配置错误。

000B 编码器报告了内部错误。 参 见 编 码 器 文

档。000C 编码器报告了电池错误。

000D 编码器报告超速或因超速而导致分辨率下

降。

000E 编码器报告了位置计数器错误。

000F 编码器报告了内部错误。

0010 速度反馈设备。

速度反馈从速度反馈设备切换到 EMF。
0011 编码器速度反馈。

速度反馈从一个编码器切换到其它编码器（只有在连接两个

编码器时有效）。

0012 选定的电机，速度反馈方向错误。
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对照 EMF 的速度反馈方向检查测速机和编码器的速度反馈方

向。参见 90.41 M1 feedback selection。
检查：

- 电机的实际旋转方向。

- 31.36 Speed feedback monitor level 和 31.37 EMF feedback
monitor level 的设置。

- 测速机电缆的连接。要纠正，交换两条电线。

- 编码器电缆的连接。要纠正，交换通道 A 和 A-等。

- 电枢和磁场电缆的连接。

0013 选定的电机，测速机范围。

如果测速机范围上升超过 10秒，表示测速机输入存在溢出。

检查：

- 超速时的测速机电压是否与测速机输入匹配。它不应该高

于 270 V。

0014 重做测速机的微调

31.30 M1 overspeed trip margin或 42.25 M2 overspeed trip margin
已经被修改。

使用 99.20 Tuning request = Tacho fine-tuning。
73A0 Speed feedback

configuration（速度反

馈配置）。

通过编码器接口模块进行的速度反馈配置已经被修改。同时

参见 A797。
检查辅助代码（格式为 XXYY ZZZZ）。
XX 指定编码器接口模块。

01：对模块 1，参见参数 91.11 和 91.12。
02：对模块 2，参见参数 91.13 和 91.14。
YY 指定编码器。

01：参数组 92 Encoder 1 configuration。
02：参数组 93 Encoder 2 configuration。
ZZZZ表示问题。操作见下文。

3

0001 未在指定插槽中找到适配器。

检查模块位置。参见参数 91.12 和 91.14。
0002 检测到的接口模块类型与参数设置不匹配。

对照状态参数 91.02和91.03检查模块类型参数91.11和91.13。
0003 逻辑版本太旧。

请联系当地的 ABB 代表。

0004 固件版本太旧。

请联系当地的 ABB 代表。

0006 编码器类型与接口模块类型不兼容。

对照编码器类型参数 92.01和 93.01 检查模块类型参数 91.11 和

91.13。
0007 未配置适配器。

检查模块位置参数 91.12 和 91.14。
0008 速度反馈配置已更改。

使用 91.10 Encoder parameter refresh确认设置中的任何更改。

0009 编码器模块中未配置任何编码器。

配置参数组 92 Encoder 1 configuration 或 93 Encoder 2
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configuration中的编码器。

000A 非现有仿真输入。

检查输入选择参数 91.31 和 91.41。
000B 选定输入不支持的回波。比如，解算器或绝对式编码器。

检查：

- 输入选择参数 91.31和 91.41。
- 对照编码器类型检查接口模块类型。

000C 不支持连续模式下的模拟。

检查：

- 输入选择参数 91.31和 91.41。
- 串行链路模式参数 92.30 和 93.30。

73A1 Load speed feedback.
Programmable.（ 负 载

速度反馈）。可编程，

参 见 31.38 Load
feedback fault。

选定的电机，未接收到负载速度反馈。同时参见 A7B1。
检查辅助代码（格式为 XXYY ZZZZ）。
XX 指定速度反馈设备的位置。编码器接口模块或控制板。

01：编码器接口模块 1，参见参数 91.11 和 91.12。
02：编码器接口模块 2，参见参数 91.13 和 91.14。
03： 控 制 板 ， 参 见 参 数 组 94 OnBoard speed feedback
configuration。
YY 指定速度反馈设备。

01：编码器 1，参见参数组 92 Encoder 1 configuration。
02：编码器 2，参见参数组 93 Encoder 2 configuration。
03：内置编码器，参见参数组 94 OnBoard speed feedback
configuration。
04： 测 速 机 ， 参 见 参 数 组 94 OnBoard speed feedback
configuration。
ZZZZ表示问题。操作见下文。

3

0001 负载减速比无效或超出限幅。

检查负载减速比设置。参见 90.53 Load gear numerator 和 90.54
Load gear denominator。

0002 反馈常数定义无效或超出限幅。

检查反馈常数设置。参见 90.63 Feed constant numerator和 90.64
Feed constant denominator。

0003 电机/负载减速比定义无效或超出限幅。

检查电机/负载减速比设置。参见 90.61 Gear numerator 和 90.62
Gear denominator。

0004 未配置速度反馈设备。

检查速度反馈设备的设置。

- 编码器 1，参见参数组 92 Encoder 1 configuration。
- 编码器 2，参见参数组 93 Encoder 2 configuration。
- 内置编码器，参见参数组 94 OnBoard speed feedback

configuration。
- 测 速 机 ， 参 见 参 数 组 94 OnBoard speed feedback

configuration。
使用 91.10 Encoder parameter refresh确认编码器设置中的任何

更改。

0005 速度反馈设备停止运行。
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检查速度反馈设备的状态。

0007 来自脉冲编码器或模拟测速机的测量速度反馈与测量 EMF 的

比较失败。

检查：

- 90.41 M1 feedback selection、31.14 Fault stop mode fault level
3、31.35 Motor feedback fault、31.36 Speed feedback monitor
level 和 31.37 EMF feedback monitor level 的设置。

- 在编码器上：编码器本身、定向、电缆敷设、耦合、电源

（反馈可能过低）、机械干扰、SDCS-CON-H01 上的路线

J4。
- 在测速机上：测速机本身、测速机极性和电压、定向、电

缆敷设、耦合、机械干扰。

- EMF：从变流器到电机的电枢电缆连接和极性。

73B0 Emergency ramp stop.
（斜坡急停）

未在预期时间内完成急停。

检查：

- 31.31 Emergency ramp supervision和 31.32 Emergency ramp
supervision delay的设置。

- 参数 23.11 … 23.19 for Off3 stop mode 1 的设置 (21.03
Emergency stop mode = Ramp stop)。

- 23.23 Emergency stop time for Off3 stop mode 2 (21.03
Emergency stop mode = Emergency ramp stop)的设置。

- 参数组 30 Control limits 中的电流和转矩限幅。

3

73B1 Normal ramp stop（正

常斜坡停车）

正常（非紧急）斜坡停车没有在预期时间内完成。

检查：

- 31.33 Ramp stop supervision和 31.34 Ramp stop supervision
delay的设置。

- 参数 23.11 … 23.19 的设置。

3

7510 FBA A communication.
Programmable.（ 现 场

总线适配器 A 的通

讯 ） 可 编 程 ，参 见
50.02 FBA A comm loss
func。

现场总线适配器 A（FBA A）：PLC 与总线适配器模块 A 之间

或变流器和现场总线适配器模块 A 之间的循环通讯丢失。同

时参见 A7C1。
只有在变流器收到来自上位控制的第一个数据集后，才会启

用 7510 FBA A communication。在收到第一个数据集前，只有

A7C1 FBA A communication 启用。其原因是禁止不必要的故障

（上位控制的启动通常低于变流器）。

检查：

- 现场总线通讯的状态。查看现场总线接口的用户手册。

- 参数组 50 Fieldbus adapter (FBA)、51 FBA A settings、52
FBA A data in 和 53 FBA A data out的设置。

- 电缆连接。

- 现场总线端接。

- 现场总线适配器。

- 主机能够通讯。

5

7520 FBA B communication.
Programmable.（ 现 场

总线适配器 B 的通

讯）。可编程，参见

现场总线适配器 B（FBA B）：PLC 与总线适配器模块 B 之间

或变流器和现场总线适配器模块B之间的循环通讯丢失。同时

参见 A7C2。
只有在变流器收到来自上位控制的第一个数据集后，才会启

5
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50.32 FBA B comm loss
func。

用 7520 FBA B communication。在收到第一个数据集前，只有

A7C2 FBA B communication 启用。其原因是禁止不必要的故障

（上位控制的启动通常低于变流器）。

检查：

- 现场总线通讯的状态。查看现场总线接口的用户手册。

- 参数组 50 Fieldbus adapter (FBA)、54 FBA B settings、55
FBA B data in和 56 FBA B data out 的设置。

- 电缆连接。

- 现场总线端接。

- 现场总线适配器。

- 主机能够通讯。

7581 DDCS controller
communication.
Programmable.（DDCS
控制器通讯）。可编

程，参见 60.59 DDCS
controller comm loss
function。

DDCS（光纤）控制器和变流器之间的循环通讯丢失，或者完

全没有通讯。变流器正在等待第一个数据集。同时参见

A7CA。

检查：

- DDCS 控制器的状态/设置。查看 DDCS 控制器的用户手

册。

- DDCS 控制器和变流器之间的适配器。

- 20.01 Command location 的设置。

- 参数 组 60 DDCS communication、61 D2D and DDCS
transmit data 和 62 D2D and DDCS receive data 的设置。

- 光缆连接。

5

7582 Master-follower
communication（主机-
从机通讯）。

可编程，参见 60.09
M/F comm loss
function。

主机和从机之间（DDCS/D2D）的循环通讯丢失，或者完全没

有通讯。变流器正在等待第一个数据集。同时参见 A7CB。
检查：

- 辅助代码。它表示主机-从机链接上的哪个节点地址受到

影响。参见 60.02 M/F node address in each drive。
- 20.01 Command location 的设置。

- 参数组 60 DDCS communication的设置。

- 电缆连接。

5

8001 ULC underload.
Programmable.（ULC
欠载）可编程，参见
37.04 ULC underload
actions。

所选信号已下降到用户欠载曲线的下方。参见参数组 37 User
load curve。同时参见 A8BF。
检查减少被监控的信号。比如负载的丢失。

检查负载曲线的定义。

1 （ 默 认

值）

1 … 6 可供

用户选择

8002 ULC overload.
Programmable.（ULC
过载）可编程，参见
37.03 ULC overload
actions。

所选信号已超出用户过载曲线。参见参数组 37 User load
curve。同时参见 A8BE。
检查：

- 增加被监控的信号。比如电机负载。

- 负载曲线的定义。

1 （ 默 认

值）

1 … 6 可供

用户选择

80A0 AI supervision.
Programmable.（ 模 拟

输入监控）。可编程，

参 见 12.03 AI
supervision function。

模拟信号超出了指定的模拟输入限幅。同时参见 A8A0。
检查：

- 辅助代码（格式为 XYY）。

X 指定输入的位置。

0：控制板。

1：I/O 扩展模块 1。

4
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2：I/O 扩展模块 2。
3：I/O 扩展模块 3。
4：….
YY 指定输入和限幅。

01：AI1 低于最小值。

02：AI1 高于最大值。

03：AI2 低于最小值。

04：AI2 高于最大值。

05：AI3 低于最小值。

06：AI3 高于最大值。

- 模拟输入的信号电平。

- 连接到输入的接线。

- 连接的极性。

- 参数组 12 Standard AI、14 I/O extension module 1、15 I/O
extension module 2 和 16 I/O extension module 3 中输入的最

小和最大限幅。

80B0 Signal supervision 1.
(Editable message text)
Programmable.（ 信 号

监控 1）。（可编辑消息

文本）可编程，参见
32.06 Supervision 1
action。

信号监控 1 产生的故障。参见参数组 32 Supervision。同时参

见 A8B0。
检查警告信号源。参见 32.07 Supervision 1 signal。

1 （ 默 认

值）

1 … 6 可供

用户选择

80B1 Signal supervision 2.
(Editable message text)
Programmable.（ 信 号

监控 2）。（可编辑消息

文本）可编程，参见
32.16 Supervision 2
action。

信号监控 2 产生的故障。参见参数组 32 Supervision。同时参

见 A8B1。
检查警告信号源。参见 32.17 Supervision 2 signal。

1 （ 默 认

值）

1 … 6 可供

用户选择

80B2 Signal supervision 3.
(Editable message text)
Programmable.（ 信 号

监控 3）。（可编辑消息

文本）可编程，参见
32.26 Supervision 3
action。

信号监控 3 产生的故障。参见参数组 32 Supervision。同时参

见 A8B2。
检查警告信号源。参见 32.27 Supervision 3 signal。

1 （ 默 认

值）

1 … 6 可供

用户选择

9081 External fault 1.
(Editable message text)
Programmable.（ 外 部

故障 1）。（可编辑消息

文本）可编程，参见
31.01 External event 1
source和 31.02 External
event 1 type。

变流器本身无任何问题！

外部设备 1生成的故障。参见参数组 31 Fault functions and fault
levels。同时参见 A981。
检查：

- 外部设备 1。
- 31.01 External event 1 source。

1 （ 默 认

值）

1 … 6 可供

用户选择

9082 External fault 2.
(Editable message text)
Programmable.（ 外 部

变流器本身无任何问题！

外部设备 2生成的故障。参见参数组 31 Fault functions and fault
1 （ 默 认

值）
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故障 2）。（可编辑消息

文本）可编程，参见
31.03 External event 2
source和 31.04 External
event 2 type。

levels。同时参见 A982。
检查：

- 外部设备 2。
- 31.03 External event 2 source。

1 … 6 可供

用户选择

9083 External fault 3.
(Editable message text)
Programmable.（ 外 部

故障 3）。（可编辑消息

文本）可编程，参见
31.05 External event 3
source和 31.06 External
event 3 type。

变流器本身无任何问题！

外部设备 3生成的故障。参见参数组 31 Fault functions and fault
levels。同时参见 A983。
检查：

- 外部设备 3。
- 31.05 External event 3 source。

1 （ 默 认

值）

1 … 6 可供

用户选择

9084 External fault 4.
(Editable message text)
Programmable.（ 外 部

故障 4）。（可编辑消息

文本）可编程，参见
31.07 External event 4
source和 31.08 External
event 4 type。

变流器本身无任何问题！

外部设备 4生成的故障。参见参数组 31 Fault functions and fault
levels。同时参见 A984。
检查：

- 外部设备 4。
- 31.07 External event 4 source。

1 （ 默 认

值）

1 … 6 可供

用户选择

9085 External fault 5.（外部

故障 5）。（可编辑消息

文本）可编程，参见
31.09 External event 5
source和 31.10 External
event 5 type。

变流器本身无任何问题！

外部设备 5生成的故障。参见参数组 31 Fault functions and fault
levels。同时参见 A985。
检查：

- 外部设备 5。
- 31.09 External event 5 source。

1 （ 默 认

值）

1 … 6 可供

用户选择

F501 Auxiliary undervoltage
（辅助电源欠压）。

在变流器运行过程中，辅助电压过低，比如电压突降。

要复位，重启变流器的辅助电源。检查：

- 辅助电压。

- SDCS-CON-H01 上的内部辅助电压。

- 如果问题仍然存在，分别修改 SDCS-CON-H01 和/或
SDCS-PIN-H01 或 SDCS-POW-H01。
辅助电源电压 跳闸等级

230 VAC < 185 VAC
115 VAC < 96 VAC

1

F503 Armature overvoltage
（电枢过压）。

电枢/直流侧的电压过高。

检查：

- 31.50 Overvoltage level 的设置是否合适。

- 励磁电流控制器、EMF 控制器、参数组 28 EMF and field
current control 中的磁通线性化的设置。比如，弱磁没有启

用。

- 励磁电流是否过高（比如，弱磁问题）。

- 电机是否因负载加速。

- 是否存在超速。

- 速度标定是否正确。参见 46.02 M1 speed scaling actual。

1



396

3ADW000474R0121 DCS880 固件手册  cn a

代码 故障 起因和操作 故障等级

- 电枢电压反馈是否正确。

- SDCS-PIN-H51 上的分压电阻是否正确。

F513 Mains overvoltage（电

源过压）。

电源/交流侧的电压过高。在 Ready run = 1 时，实际电源电压>
1.3 * 99.10 Nominal mains voltage 且时间超过 10 秒。

检查：

- 电源电压是否在设置的容差内。

- 电源电压标定是否正确。参见 99.10 Nominal mains
voltage。

- SDCS-PIN-H51 上的分压电阻是否正确。

1

F514 Mains synchronization
lost（ 电 源 同 步 丢

失）。

电源同步丢失。

检查：

- 电源的状态（电压、接线、熔断器、开关装置）。

- 电源频率(50 Hz ±5 Hz; 60 Hz ±5 Hz)和稳定性(df/dt =
17 %/s)，参见 95.39 PLL input deviation 和 95.40 PLL
output，内部电源频率。

3

F515 M1 field exciter
overcurrent（电机 1 磁

场过电流）

电机 1 磁场过电流。

检查：

- 如果在磁场自动整定中发生故障，通过设置 31.59 M1 field
overcurrent level = 325 %停止监控。

- 31.59 M1 field overcurrent level 的设置。

- 参数组 28 EMF and field current control 中励磁电流控制器

的设置。

- 磁场的连接。

- 电缆和励磁绕组的绝缘层。

- 励磁绕组的电阻。

- 磁场本身的故障消息（LED 闪烁），04.26 M1 field exciter
fault word和 04.36 M1 field exciter warning word。

1

F516 M1 field exciter
communication(电机 1
磁场通讯)。

电机 1 磁场通讯丢失。

检查：

- 99.07 M1 used field exciter type 和 70.12 Field exciter timeout
的设置。

- 整体的和外部磁场的辅助电压。

- DCS链接的电缆连接。

- DCS 链接的终端设置拨码开关 S1100:1 = ON (DCF803-
0016、DCF803-0035和 DCF803-0025)。

- DCS 链接节点 ID 设置。参见 70.05 DCSLink node ID 和

70.13 M1 field exciter node Id，或分别位于 DCF803-0016、
DCF803-0035 和 DCF803-0025上的 S800 和 S801。

- 磁场本身的故障消息（LED 闪烁），04.26 M1 field exciter
fault word和 04.36 M1 field exciter warning word。

1

F517 Armature current ripple
（电枢电流纹波）。

一个或几个晶闸管未工作。同时参见 A117。
检查：

- 01.50 Current ripple 和 01.51 Current ripple filtered1 的值。

- 31.46 Current ripple function 和 31.47 Current ripple level 的
设置。

- 电流控制器的过高增益。参见 27.29 M1 current proportional

3
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gain。
- 使用示波器检查正/负电流反馈（一个周期 6 个脉冲）。

- 晶闸管门极-阴极电阻。

- 晶闸管门极连接。

- 电流互感器（T51、T52)）。
- 电源的状态（电压、接线、熔断器、开关装置）。

F518 M2 field exciter
overcurrent（电机 2 磁

场过电流）

电机 2 磁场过电流。

检查：

- 如果在磁场自动整定中发生故障，通过设置 42.63 M2 field
overcurrent level = 325 %停用监控。

- 42.63 M2 field overcurrent level 的设置。

- 参数组 42 Shared motion (2nd motor)中励磁电流控制器的设

置。

- 磁场的连接。

- 电缆和励磁绕组的绝缘层。

- 励磁绕组的电阻。

- 磁场本身的故障消息（LED 闪烁），04.27 M2 field exciter
fault word和 04.37 M2 field exciter warning word。

1

F519 M2 field exciter
communication(电机 2
磁场通讯)。

电机 2 磁场通讯丢失。

检查：

- 42.49 M2 used field exciter type 和 70.12 Field exciter timeout
的设置。

- 整体的和外部磁场的辅助设备电压。

- DCS链接的电缆连接。

- DCS 链接的终端设置拨码开关 S1100:1 = ON (DCF803-
0016、DCF803-0035和 DCF803-0025)。

- DCS 链接节点 ID 设置。参见 70.05 DCSLink node ID 和

70.14 M2 field exciter node Id，或分别位于 DCF803-0016、
DCF803-0035 和 DCF803-0025上的 S800 和 S801。

- 磁场本身的故障消息（LED 闪烁），04.27 M2 field exciter
fault word和 04.37 M2 field exciter warning word。

1

F521 Field acknowledge
missing（磁场应答丢

失）。

磁场应答消失。

检查：

- 99.07 M1 used field exciter type 的设置。选择必须匹配所连

接的磁场型号。

- 06.26 M1 field exciter status word的设置。

- 磁场本身的故障消息（LED 闪烁），04.26 M1 field exciter
fault word和 04.36 M1 field exciter warning word。

F521 Field acknowledge missing 是所有磁场相关故障的故障总

和，比如：

- F515 电机 1 磁场过电流。

- F516 电机 1 磁场通信。

- F529 电机 1 磁场不正常。

- F537 电机 1 磁场就绪丢失。

- F541 电机 1 磁场低电流。

1

F524 Main contactor 主接触器应答消失。 4
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acknowledge（主接触

器应答）。

检查：

- 20.33 Main contactor control mode 和 20.34 Main contactor
acknowledge source 的设置。

- 开/关顺序。

- 在 On/Off命令后主接触器的辅助接触器/继电器。

- 安全继电器（如有）。

- 使用的数字输入和输出（参数组 10 和 11）。
F529 M1 field exciter not OK

（电机 1 磁场不正

常）。

电机 1磁场不正常。在磁场的自诊断中发现故障，或在磁场中

发生电源故障。

检查：

- 磁场的运行情况。比如励磁接触器或主接触器（如果是内

置励场）没有闭合或闭合延迟。

- 磁场本身的故障消息（LED 闪烁），04.26 M1 field exciter
fault word和 04.36 M1 field exciter warning word。

1

F530 M2 field exciter not OK
（电机 2 磁场不正

常）。

电机 2磁场不正常。在磁场的自诊断中发现故障，或在磁场中

发生电源故障。

检查：

- 磁场的运行情况。比如励磁接触器或主接触器（如果是内

置励场）没有闭合或闭合延迟。

- 磁场本身的故障消息（LED 闪烁），04.27 M2 field exciter
fault word和 04.37 M2 field exciter warning word。

1

F533 12-pulse reversal
timeout（12 脉反向超

时）。

在 29.14 12-pulse reversal timeout 时间内电流方向未改变。

检查：

- 高电感电机并延长超时。

- 电机电压与电源电压相比过高。

3

F534 12-pulse current
difference（12 脉电流

差）。

12 脉并联配置的电流差已经超过电流差等级。

检查：

- 29.17 12-pulse parallel current difference level 和 29.18 12-
pulse parallel current difference delay的设置。

- 参数组 27 Armature current control 中电流控制器的设置。

3

F535 12-pulse communication
（12 脉通讯）。

12 脉通讯受到干扰：

检查：

- 70.05 DCSLink node ID、70.07 DCSLink comm loss
function、70.08 12-pulse timeout 和 70.09 12-pulse slave node
ID 的设置。

- DCS链接的电缆连接。

- DCS链接的端子。

3

F536 12-pulse slave（12 脉从

机）。

12 脉从机已经跳闸。因 12脉从机的故障，12 脉主机跳闸。

排除 12 脉从机中的故障。

4

F537 M1 field exciter ready
lost（电机 1 磁场就绪

丢失）。

电机 1的磁场在运行时丢失运行就绪消息。磁场的电源电压丢

失或不同步。

检查：

- 如果所有电源相位都存在。

- 电源电压是否在设置的容差内。

- 磁场本身的故障消息（LED 闪烁），04.26 M1 field exciter
fault word和 04.36 M1 field exciter warning word。

1
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F538 M2 field exciter ready
lost（电机 2 磁场就绪

丢失）。

电机 2的磁场在运行时丢失运行就绪消息。磁场的电源电压丢

失或不同步。

检查：

- 如果所有电源相位都存在。

- 电源电压是否在设置的容差内。

- 磁场本身的故障消息（LED 闪烁），04.27 M2 field exciter
fault word和 04.37 M2 field exciter warning word。

1

F539 Fast current rise（电流

快速上升）。

电流上升（di/dt）过快。这表示存在短路。

检查：

- 31.45 Maximum current rise level的设置。

1

F541 M1 field exciter low
current（电机 1 磁场电

流低）。

电机 1 磁场（欠）电流低

检查：

- 31.57 Minimum field current trip delay 和 31.58 M1 field
current low level的设置。

- 参数组 28 EMF and field current control 中 EMF控制器、磁

通线性化和励磁电流控制器的设置。

- 电机铭牌中最大弱磁时最小电流 ≡ 最大速度。

- 磁场电路熔断器。

- 磁场辅助电源电压。

- 磁场接触器是否未闭合。

- 励磁电流是否振荡。

- 电机是否没有得到补偿，电枢电感高。

- 磁场本身的故障消息（LED 闪烁），04.26 M1 field exciter
fault word和 04.36 M1 field exciter warning word。

1

F542 M2 field exciter low
current（电机 2 磁场电

流低）。

电机 2 磁场（欠）电流低

检查：

- 31.57 Minimum field current trip delay 和 42.62 M2 field
current low level的设置。

- 参数组 42 Shared motion (2nd motor)中 EMF控制器、磁通

线性化和励磁电流控制器的设置。

- 电机铭牌中最大弱磁时最小电流 ≡ 最大速度。

- 磁场电路熔断器。

- 磁场辅助电源电压。

- 磁场接触器是否未闭合。

- 励磁电流是否振荡。

- 电机是否没有得到补偿，电枢电感高。

- 磁场本身的故障消息（LED 闪烁），04.27 M2 field exciter
fault word和 04.37 M2 field exciter warning word。

1

F544 P2P and M/F
communication（ 点 对

点和主/从机通讯）

点对点和主/从机通讯丢失。同时参见 A112。
检查：

- DCS链接节点 ID设置。参见 70.05 DCSLink node ID。

- 31.13 Fault stop mode communication 和 70.07 DCSLink
comm loss function的设置。

- 70.17 Mailbox 1 node ID、70.23 Mailbox 2 node ID、70.29
Mailbox 3 node ID 和 70.35 Mailbox 4 node ID 的设置。

- T70.18 Mailbox 1 cycle time/timeout、70.24 Mailbox 2 cycle

5
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time/timeout、70.30 Mailbox 3 cycle time/timeout 和 70.36
Mailbox 4 cycle time/timeout 的设置。

- DCS链接的电缆连接。

- DCS链接的端子。

F547 Drive hardware（变流

器硬件）。

变流器硬件故障。

要复位，重启变流器的辅助电源。如果问题仍然存在，检查

辅助代码（格式为 YYYY）。

YYYY 表示问题。操作见下文。

1

0050 参数闪存故障（擦除）。

0051 参数闪存故障（程序）。

0052 检查 SDCS-CON-H01上的端子X12，以及SDCS-PIN-H01/H51
上的端子 X12 和 X22。

F556 Torque proving（转矩

验证）。

转矩验证的应答信号丢失。

检查：

- 44.19 M1 brake torque proving time的设置。

- 自定义程序、应用程序或上位控制是否提供转矩验证 OK
信号。参见 06.11.b04 Auxiliary control word 2。

3

F557 Reversal time（反向时

间）。

在 29.14 12-pulse reversal timeout 时间内电流方向未改变。

检查：

- 高电感电机并延长超时。

- 电机电压与电源电压相比过高。

- 如有可能，降低 27.38 Reversal delay 和增加 27.40 Zero
current timeout。

- 见下表：

3

27.31 M1 discontinuous current limit 27.38 Reversal delay 偏差 27.40 Zero current timeout
默认值 50 % 5 ms 15 20 ms

≤ 35 % 10 ms 25 35 ms
≤ 20 % 15 ms 35 50 ms
≤ 10 % 20 ms 50 70 ms

FA81 Safe torque off 1 loss
fault（安全转矩关断 1
丢失故障）。

XSTO:IN1 不等于 XSTO:IN2，或者两个信号之间的延时超过

20 ms。参见功能安全变流器 DCS880 的安全补充资料

（3ADW000452）。

6

FA82 Safe torque off 2 loss
fault（安全转矩关断 2
丢失故障）。

6

FB11 Memory unit missing
（存储器缺失）。

变流器控制单元未连接存储器。

关闭变流器控制单元的电源。检查存储器是否正确插入到变

流器控制单元内。

1

连接到变流器控制单元的存储器为空。

关闭变流器控制单元的电源。把带有正常固件的存储器连接

到变流器控制单元。

FB12 Memory unit
incompatible（存储器

连接到变流器控制单元的存储器不兼容。

关闭变流器控制单元的电源。连接兼容的存储器。

1
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不兼容）。

FB13 Memory unit, firmware
incompatible（存储器

固件不兼容）。

所连接的存储器上的固件与变流器控制单元不兼容。

关闭变流器控制单元的电源。连接具有兼容固件的存储器。

1

FB14 Memory unit, firmware
load failed（存储器固

件加载失败）。

连接的存储器上的固件无法加载到变流器控制单元。

关闭变流器控制单元的电源。检查存储器是否正确插入到变

流器控制单元内。如果问题仍然存在，请更换存储器。

1

FF7E Follower（从机）。 从机已跳闸。检查辅助代码，并加上 2 获得节点地址。参见

60.02 M/F node address。
排除从机中的故障。

4

FF81 FBA A force fault（现

场总线适配器 A 强制

故障）。

通过现场总线适配器 A 强制生成故障。

检查 PLC 提供的故障信息。

1 （ 默 认

值）

1 … 6 可供

用户选择

FF82 FBA B force fault（现

场总线适配器 B 强制

故障）。

通过现场总线适配器 B强制生成故障。

检查 PLC 提供的故障信息。

1 （ 默 认

值）

1 … 6 可供

用户选择

FF8E EFB force fault（嵌入

式 现 场 总 线 强制 故

障）。

通过嵌入式现场总线（EFB）强制生成故障。

检查 Modbus 控制器提供的故障信息。

1（默认）

1 … 6 可供

用户选择
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现场总线控制
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变流器逻辑
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固件结构图
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