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• VÄ DCS 500B È�¬�<YX�ØÚ<S� SDCS-CON-2Äà DCS 

500 ¬�<Yí� SDCS-CON-1 SÄ  
 
DCS 500B ÝÔþ MODBUS ��î�²yÈ­� ABBô|{�{

¬²yXîü��#�Ä 
 
DCS 500B Ã¹î�D+/õ³g9ê CDP 312 {
¬¯ {
Ä 
 
DCS 500B CÊÙÀÛ�hüßcsÑ+�=)sÑ+Ä =)sÑ 
+î�êß²yâÃ¹�äÈîXhüßcÄ Û�ßcSüI�È
ÖhûîDÎ�ô|sÑXÔUÄ 
DCS 500B L_XhüÝÖ 
• KÆ{
 
• �¢Ï³ 
• !B{
 
• ¥¾Ú: 
• 	4�	 
• ¤�� 
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CÊÐÄ  

�D�B VpÔÄô|Ýø¡áàXhüÈÃ¹üCÊY�Bø��DÄ  
_VÖ î�ÔþD+g9µËÄÃ¹Ý½ø�áàX�DÄ �D�
1Íh	� 1Èà�D� 2Íh	� 2Ä 
î�ÔþD+gÎµË{
ê¼Ý½	� 1ê	� 2X@ÊÄ 
 

 

M1

DCS 500 Converter

AC supply

M MM

PA RA M ETER
SET 1  fo r 
APP LICA TIO N 1

M 2 M1M 2

M
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PA R AM ETER
SET 2 for 
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[M O T O R 2]

R D Y  R UN N IN G

R D Y  O N

9 1 3

M O TO R  AC T

10913

SO F T W AR E
D rive  Log ic

D I D O

A p p lica tion 2
se lec tedA p p lica tion s e lec tion

0 =  A p p l. 1
1 =  A p p l. 2

 
 Ò 2 ÔÄô|ÈÍhø¡áàXhü  

 
ßc,| ¬�<XÏ³CÊ,|ü,|< (D33)�.¬�<`��)�X�D 

,|ü,|<(D35)�Ä ­o	Ã]�ü{
S SCDS-CON-2ÞÄ  
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 �D�X±,î��D BACKUP STORE MODE (11202)Ý½Äm
`êÏ`�DâÈ¹�D�6á� 0 [NONE]Ä 
 

 BACKUPSTORE MODE(ÛÑõã): 
0 = [NONE] ´ÛÑ  
1 =  [SAVE MOT1 SET] ±,	� 1�B� FPROM ,|<Ä 
2 = [SAVE MOT2 SET] ±,	� 2�B� FPROM ,|<Ä 
3 = [FACTORY SET VALUE] 6á�Õ�� RAM ,|<. 
4 = [SELECT MOT1 SET] ¢ FPROM �Ï	� 1X�BÄ 
5 = [SELECT MOT2 SET] ¢ FPROM �Ï	� 2X�BÄ 
 

¬�<CÊ��  Ýø¡�©ßCÊ��Ö 
- Dü,|< D33XÛRÞÄ 
-    µË CNT SW VERSION (11218) ÛÎZ¬�<CÊ��Ä 
 

 

DC21.226

DCS500

VERSION
(226 = 1. version SDCS-CON-2)
(227 = 2. version)

 
 Ò 3 ,|< D33 ÞXÛR 

 
��)�XCÊ

�� 
VpSüZ ��)� SDCS-FEX-2 ê DCF 503/4 (SDCS-FEX-3x) 
Ýø¡�©�ÿJCÊ��Ö 
- ��ËDü��)� SDCS-FEX-2 ê DCF 503/4 X�ØÚ<X 
      ÛRÞÄ 
- µË FEXC1 SW VERSION (11220) ÛÎZCÊ��Ä 
 Vpô|SüZøþ��)�,�`þ��XCÊ���µË 

FEXC2 SW VERSION (11221) ­ÎÄ 
 )Ìo	��)�X�Ý�DÑ,ü FPROM ,|< (D35) �Ä  

 
 

sÑ+ DCS 500B X{
ßc<¼��sÑ+�äÄ ¹ßcÃ¹î� 
CDP312 {
¬ê PC ¹K CMT/DCS500B ¯ Â
Ä {
ßc�
X£ÔþsÑ+§XÑâÒ 4��O�Ä¬�<�¬Ý�tsÑ
+È3Ã¹â��`�XsÑ+à�SüÄº�µC�� 
APPLICATION BLOCKS (hüsÑ+) �`.  
 

  
¹SüZ�tsÑ+È ¬�<Þht¹Û�Ä  
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OUT

SOFTPOT

ACT

OHL
1921

11904

11905

1918
[INCR]

1919
[DECR]

1922
OLL

1920
[FOLLOW]

T20

SP

Function block input
(pin number; group 19
 parameter 18)

Function block
parameter

SP=Standard Program

Execution interval as ms

Function block output

Name of the Function Block

Signal name

Parameter name

Function block output
number

Function block output name

P1

P2

5000

-5000

Parameter value
(display in "integer")
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 sÑ+Xg9Ãü 3 ê 4 !D+êúÝ Px X��9n� (�YÃ�

�Y¼�ÈÌÍ�ê=Ú£�)ÄsÑ+Xº{�g9ÃÈÇ{�g

ÎÃÄîþg9ÃÑ²y�ÔþsÑ+XgÎÃ��ßÒ�Äá��Ú

îþgÎÃ²y�Ôþg9Ã½  

��`�ü 3[��Y��X���Y¼�ÄJ6kU
B�D<¯

 ÈVpSü &07�'&6��� ×©¹K� ¬ÃÚ��
�ÌÍ� �V

78%� `=Ú£��1432 rpm�ÄCDP 312 {
¬¾Ñ��=Ú£

�Ä

 
 

O1

DI1

O2

10701

10702
OUT

SOFT_POT

ACTIVE

OHL
1921

11904

11905

1918
[INCR]

1919
[DECR]

1922
OLL

1920
[FOLLOW]

T20

T20

SP SP
INPUT

OUTPUT

XXXX

XXXX
INPUT

P1

P2

5000

-5000
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D+âõ³g9�gÎ üô|hü�Èõ³�D+Xg9�gÎÃüY¼âÛ�ßcXsÑ

+Ì²Ä

D+g9 Û�X I/O· Ý 8þD+g9Ã(DI1...DI8)Èî� SDCS-IOB-2x S 

êÈyâ{
S SDCS-CON-2 ²yÄ 

I/O =)S SDCS-IOE-1 ÞÝ 7þh�XD+g9Ã(DI9...DI15)Ä 
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O 1
D I4

O 2

10707

10708

T20

SP

O 1
D I9

O 2

10717

10718

T20
S D C S -IO E -1

SPO utput s igna l

Inve rted O u tput s igna l

Execution time interval (ms)
 

 Ò 6 D+g9sÑ+ 
 

D+gÎ ü SDCS-CON-2 Sê SDCS-IOB-2x SÞÝ 8þD+gÎÃ·Ä 

 

[IN ]

D O 5

[IN V_ IN ]

809

810
>1

SP

T20

Inpu t S igna l (va lue  =  0 con tro ls  the  o utput to sta te  1) 

Inve rted  Input S ignal (va lue 0 con tro ls  the  outpu t  to  sta te  1) 

D ig ita l outpu t nam e

 

 Ò 7 D+gÎsÑ+ 
 

õ³g9 

OUT+
AI2

107

OUT-

ERR

CONV MODE

HIGH VALUE

LOW VALUE

108

109

10707

10708

10709

ST5

SP

Value that corresponds to maximum 
input (+10V or +20mA)
Value that corresponds to
minimum input (-10V or -20mA)

Output value 

Negated output value

Error code 

Selection of the Input signal type

Function Block name

P1

P3

P2 20000

-20000

1

 

 Ò 8 õ³g9sÑ+ 
 

 
õ³g9ÃÔîÝ 7þî'Ä! 5þî'ÖAITACÈAI1ÈAI2È 
AI3 ` AI4ü SDCS-CON-2 Sê SDCS-IOB-3 SÞÄâ 2þî
'È AI5 ` AI6Èî� I/O =)S SDCS-IOE-1²yÄ  
 

 õ³g9î�ßë�D¯ 6kÖ 
HIGH VALUE (1XX) = OUT+ (XXXXX) X�ÈÍhÔ¬g9� (î
� +10V ê +20 mA)Ä 
â 
LOW VALUE (1XX)  =  OUT+ (XXXXX) X�ÈÍhÔ"g9�  (î
�-10V ê +20 mA)Ä 
OUTÖÍhg9£XgÎ�È(XXXX)ÖY¼�BX#Ï£Èî�×
H#Ï£XûãÈ� HIGH ` LOW VALUEáÝrtê£åÄÄ�
P8Å 
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 ¼ã. ýz�£î� AI2 ` AI3 (Ω ê °C)¯ Y¼6k. ü­¡��
ßÈ�D HIGH VALUE â LOW VALUE �uÝã�Z. 
 
 
 

g9µËO_Ý½ g9µËO_��D CONV MODE (1XX)n�. ß<� DCS500B C
Ê�õ³g9µËX�Ý�. 
 

 
õ³g9 AIx CONV MODE-�DÝ½ ²yS��B: 

AITAC 1 =  -10...+10V 
       -20...+20mA  

IOB-3:   ---- 
IOB-3:   S1:1-2 ²y  

 2 =  4...20mA, )Uû  IOB-3:   S1:1-2 ²y  

 3 =  �ó¥	�	_ 
        - 10V...+10V 

CON-2:  3:1-4: 90-270V 
             X3:2-4: 30-90V 
             X3:3-4: 0-30V  

AI1 1 =  -10...+10V 
       -20...+20mA  

CON-2; IOB-3:    ---- 
CON-2: 500Ω ²y X3:5-6 
IOB-3:   S1:3-4 ²y 

 2 =  4...20mA, )Uû CON-2: 500Ω ²y X3:5-6 
IOB-3:   S1:3-4 ²y 

 
 

õ³g9 AIx CONV MODE-�DÝ½ ²yS��B: 

AI2 1 =  -10...+10V 
       -20...+20mA  

CON-2; IOB-3:    ---- 
CON-2: 500Ω ²y X3:7-8 
IOB-3:   S1:5-6 ²y  

 2 =  4...20mA, )Uû 
 

CON-2: 500Ω ²y X3:7-8 
IOB-3:   S1:5-6 ²y 

 3 =  	�ýz�£ 
       1 x PT100; gÎ£: °C  

IOB-3:   S5:3-4 (5 mA), r�=10  

 4 =  2 x PT100; gÎ£: °C  IOB-3:   S5:3-4 (5 mA), r� =1 
 

 5 =  3 x PT100; gÎ£: °C  IOB-3:   S5:3-4 (5 mA), r� =1  

 6 =  PTC; gÎ£: ohm (Ω)  IOB-3:   S5:1-2 (1.5 mA), r� =1  

 7 =  PTC; gÎ£: ohm (Ω) CON-2: S1:23-24 (+10V 	_d) 

AI3 1 =  -10...+10V 
       -20...+20mA  

CON-2; IOB-3:    ---- 
CON-2: 500Ω ²y X3:9-10 
IOB-3:   S1:7-8 ²y  

 2 =  4...20mA, )Uû CON-2: 500Ω ²y X3:9-10 
IOB-3:   S1:7-8 ²y 

 3 =  	�ýz�£ 
       1 x PT100; gÎ£: °C  

IOB-3:   S5:3-4 (5 mA), r�=10  

 4 =  2 x PT100; gÎ£: °C  IOB-3:   S5:3-4 (5 mA), r�=1  

 5 =  3 x PT100; gÎ£: °C  IOB-3:   S5:3-4 (5 mA), r� =1  

 6 =  PTC; gÎ£: ohm (Ω) IOB-3:   S5:1-2 (1.5 mA), r�=1 
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AI4 1 =  -10...+10V 
 
 
       -20...+20mA 
 
 

CON-2: ---- 
IOB-3:   S1:11-12 þ²y 
             S1:13-14 þ²y 
CON-2: 500Ω ²y X4:1-2 
IOB-3:   S1:  9-10 ²y 
             S1:11-12 þ²y 
             S1:13-14 þ²y 

 2 =  4...20mA, )Uû 
 
 
 

CON-2: 500Ω ²y X4:1-2 
IOB-3:   S1:  9-10 ²y 
             S1:11-12 þ²y 
             S1:13-14 þ²y 

 3 =  Earth fault current measurement 
        gÎ£: A 

IOB-3:   S1:11-12 ²y 
                  13-14 ²y 
                    9-10 þ²y 
²yÃ$: X3:11-12 

AI5          on 1 = -10...+10V 
       -20...+20mA  

´Ô�B  
S1:3-4 ²y  

SDCS-IOE-1  2 =  4...20mA, )Uû  S1:3-4 ²y 

AI6          on 1 = -10...+10V 
       -20...+20mA  

no action  
S2:3-4 ²y 

SDCS-IOE-1 2 =  4...20mA, )Uû S2:3-4 ²y 
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                õ³g9íÃ·Õ Vp@Ê`CÊX6káP�ÈÃî� ERR éîß�õ³g9íÃ

·ÕÄ íÃ·ÕVß��Ö  

 
íÃ

·Õ 
Y�  
 

£Ä  

0 NO FAULT ´�pê CONV MODE = 0 
1 I < 4 mA CONV MODE = 2 àè I < 4 mA 
2 NO IOB-1/IOB-3   þ²y IOB-1 ê IOB-3 S 
3 WRONG IOB:  
      AITAC ¾²yZ IOB-2 S,  

CONV MODE = 1 ê 2 è IOB-3 þ²y 
CONV MODE = 3 è IOB-1 þ²y 

      AI1 ¾²yZ IOB-2 S 
      AI2 ¾²yZ IOB-2 S 

CONV MODE = 3,4,5,6 è IOB-3 þ²y 
CONV MODE = 7 è IOB-1 þ²y 

      AI3 ¾²yZ IOB-2 S 
CONV MODE = 3,4,5,6 è IOB-3 þ²y 

      AI4 ¾²yZ IOB-2 S 
CONV MODE = 3 è IOB-1 þ²y 

4 LOW VAL.>HIGH VAL. "� > ¬� 
5 NO IOE 1 þ²y=)S 

 
_: 
¹­ná�+/-10VÈÔ¡�
6k 

 õ³g9 AI1²yXóz­n×È 0 ... +/- 8V :  
- 0V = ÍhÊó  
- +/- 8V  ÍhÔûóz  
{
CÊ�ÈâózÌGXY¼� 20000  Íh�ÔûózÄü{ 

¬Þê CMT/500¹K�Ã¹Sü¹ rpm�)!X�Äî��D 
SPEED_SCALING (2103) Ã¹ÍózXY¼�¯ 8_�nÄ  
 
ÝÞ_5ÊÈ�D�BÖ 
 

 CONV MODE (104)                   =  1  (	_µË) 
HIGH VALUE (105)                   =  25000 (�ß6Èâ) 
LOW VALUE (106)                   = -25000 (�ß6Èâ) 
'­n�+4VÊÈ AI1sÑ+gÎÃ(10104) Xóz­n� 10000Ä  
 

 î�Ö 

20000
.max

10
10 •=

reference

V
xP  

 
- �¬�úË! 
- ¹­n�ûb 10VÈ¬�<´©ÍJ¡�6kÖ�Oü¬�<� 
      ê¯ 6k  
- �b6k�DXÞ$Èãb 6,25V X­n3´©¡�6k 
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           õ³gÎ õ³gÎEÝ 3þî'Ä¶Ã¹î�  SDCS-CON-2  S3Ã¹î� 

SDCS-IOB-3 S²yÄ!øþgÎ(AO1 ` AO2) Ã¹êßÈgÎ×
È� +10V...-10VÄ� 3þgÎ�@Ê	ÃX	v	�r��£�Ä
º������`T�DBÄ 
 

 

AO1

NOMINAL V202

OFFSET V203

NOMINAL VAL204

[IN]
201

SP

ST5

Input signal

Maximum output voltage (V)

Minimum output voltage (V)

Maximum value

P1

P3

P2

10000

0

20000

 
 Ò 9 õ³gÎsÑ+ 

 
 _Ö 

¹ AO 1²y�r�óz SPEED ACT (12102) µËÈíWX�D�
B 
VßÖ 
 
AO1 [IN] (201)  =  12102 
AO1 NOMINAL V (202)  =        10 
AO1 OFFSET V (203)  =          0 
AO1 NOMINAL VAL (204)  = 20 000 
î�ÞÄ�BÈr�óz� 20000 Íh +10V gÎ	_Ä  
 

 
U      = out

[IN] 

NOMINAL VAL
NOMINAL V + OFFSET V 
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•  �Bâ×©sÑ  

SETTINGS sÑ+ ¹sÑ+üb6k�Ý¡UXµËÄÄ� P10ÒÅWÚä 5þ¼
ÚÄ ¹� C4§XX¬�<,í¾Ý�D 517 Ç 521 ÄÈº�Xµ
CÈ�¡0ÛÐ�`Ä 
 

 �D EMF_FILT_TC (513) übÍukÎX EMF �¯ ¸¶ÈSJ
¶6G¥Ä 
 

 �ZÚ�D`Y¼µË¹=Ú£�X6ã��Î9ÄÔU�BÔoÎ

��DÖ 
 
U_MOTN_V (501)  	�qn	v	_ 
I_MOTN_A (502) 	�qn	v	� 
I_MOT1_FIELDN_A (503)  ��)� 1Xqn��	�  
I_MOT2_FIELDN_A (504)  ��)� 2(VpÝ)Xqn��	�  
FEX_SEL (505) ��)�XÝ½ 
 

 ÝoÃü0��XµËÄÆ£Ý¬x²yZÄ_VÖ	v	_µËÆ

£²yÇõ³gÎ 2ÄáàXµË,üáàX6kGÏÄ 
U_ARM_ACT (10505)  r�gÎÈ�	_  
 6k: 100% = 4095 Íh 1.35 * P507 (V)  
TORQUE_ACT (10503)             
B	v	�`�îµËukÎX 
                                                  r�@½  
 6k: 100% = 4000Íh	�qn@½ (¹ P502 �B�	� 
                    qn	�è P503/504 ��	�qn��	�)  
CONV_CUR_ACT (10501) r�gÎÈ�	� 
 6k: 100% = 4095Íh¬�<qn	�(A)  
ARM_CUR_ACT (10502)  r�gÎÈ�	� 
 6k: 100% = 4095Íh	�qn	�(A), (¹ P502 ��	�

qn	�)  
CURR_ACT_FILT_TC (523)  übG¥r�	�µË 10501 ` 

10502 
 

 Í	�ÔU¯ ÔoÎ�X6kÈà�Í	%3U¯ Ôo�UX6

kÄ  
PHASE_SEQ_CW (506) 
¬Ìc  
U_SUPPLY (507)  qno		_ 
 
 

 {
¬��XÁÔ¡OÈÃî�¹ß�DÝ½  
LANGUAGE (522)  Ý½ CDP 312 ��XÁÔ¡O 
 
º�����`¡0ÛÐXÌG´VÄ  
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MANUAL TUNING  
�|ìêsÑ+ 

DCS 500B X×V<Ã¹¯ �|ê¾|ìêÄJ�	v`��	�
×V<8KÝ¾|ìêsÑêÈ¬Ã¹0�|ìêÄàóz�ÈEMF
×V<¾Ñ¯ �|ìêÄø¡�ãÑî�Ôþ�D9r�. 
 

                         Ý½ìê î�{
¬êê¼D+ I/OÝ½��(LOCAL)�ãâÈÃ¯ �|ì
êÄ 
 
î� DRIVEMODE (1201)�DÄô|õãÅÝ½ßë 5M�XÏÔ
þÈÃ0�|ìêÄ 
4 = 	v	�×V< 
7 = � 1þ��)� 
8 = � 2þ��)� 
9 = óz� (­nÒ`óz×V<) 
10 = EMF ×V< 
 

 Ý½�âÈ×V<êóz�î�X­nî��|ìêX­n�Ó6

(� P10)Ä_Vóz�X��óz­n(LOCAL SPEED REF) ���
|ìê­n�Ó6Ä�|ìê­n�ãÝ 4¡Ö 
POT1 VALUE (1204) ×ÈÖ-32 768...32 767 
POT2 VALUE (1205)  ×ÈÖ-32 768...32 767 
SQUAREWAVE (11206)  Ä�¶­n�ãÅ 
 �¶¥ó<X����D POT1 ` POT2 VALUE �B,ÊÈÈh
� PERIOD btw.POT1/2 (1206) �B(� P10) 

TEST REF (11207) ×È:  0...65 535 
 
î�µË TEST REF SEL ¯ Ý½Ä(� P10)  
 

 0 = [ZERO]   ­n�Ê  
1 = [POT1]    Ý½ POT1 VALUE (1204)0­n 
2 = [POT2]   Ý½ POT2 VALUE (1205)0­n 
3 = [SQRW]              Ý½ SQUAREWAVE (11206)0­n 
4 = [TEST]   TEST REF (11207)Ý½ 11207X�0­n 
 
ü�|ìê�ß�È3Ã¹ü CMT/DCS500 êõ³gÎ��ã 
Í­o�¯ �£Ä 
 

 Íb�¶­n�ã9ÈÈ�nW�·<Xóz�X×È�Oü7�X

­n×È�YÄ 
 

      ¾|ìê ��`ÉOPERATING INSTRUCTION/¡0ÛÐÊ 
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 ¹SüZ DRIVEMODE sÑÈ�Õ·Õî� COMMIS STAT 
(11201) µËÛ�:  
 
  0 = NOT ACTIVATED  
   �ÝsÑÆäsr� 
 

 Sü SDCS-CON1 SÊÃÑÎ�XµC:  
 1 = RUN COMMAND ? �·Õ 53  
 2 = FEXC SEL ?  ��)�(FEX)Ý½íÃ  
 3 = FEXC RDY OPER ��)� FEX1 / 2 ê DCF 503/4 þ�

ÛQ¤   
 4 = FEXC OK=0 ��)�þ�ÛQ; �¬�<��Xí

ÃµC  
 5 = FIELD ON=0 FEX1 / 2 ê DCF 503/4 þÜÌ  
 6 = IF NOT IN 95-105% ��	�áü 95% ..... 105% ×ÈY 
 7 = NOT OK AFTER 20s 20s Yô|@Ê¡þ�ÛQ  
 8...48 = ±-  
 

 'Sü SDCS-CON2 Sè DRIVE _MODE = 3  [ARM. 
AUTOTUNING] 	v	�×V<¾|ìêÊÃÑÎ�XµC:  
 
49 = IF AT START ?             ¾ìêÔ�â 10sY��	�¬þ�� 
                                              ­n�  
50 = OHMIC LOAD            	�ûóQþBn  
51 = IACT FEEDBACK �£	v	�ÊX	�¡\ãb­n�.  

	�$�ãb²Á	�$�êãb

20%. 
52 = CURRENT CURVE       	�Æ�áQ.¿h»S,JÌuþ�º 
                                              ¥ê´	�óQ.  
53 = RUN COMMAND?        K|5ÊíÃ.Ô�¾ìêÊô|7ü 
                                             ¤ êÔ�¾ìê 20 s Yþ­Î¤  
                                             Q¸.  
54 = TOO HIGH SPEED ¾ìê�ß�ózþû.ózûb 1% ê 

EMF �ûb 15%.  
55 = INDUCTANC 	ó´©�£.¿h»S,JÌuþ�º 
                                             ¥ê´	�óQ. 
56 = CONT CURR LIM ²Á	�X$��´©Bn.  
57 = FIELD REMOVAL ��\�Y� 10 s.  
58 = STOP COMMAND        ÕÕ	�×V<êü¾ìêÊ­Î06 
                                             Q¸.  
 



CÊsÑ£Ä 

  
 
14 DCS 500 CÊ£Ä 

 'Sü SDCS-CON2 Sè DRIVE _MODE = 5  [FEX2/3   
AUTOTUN] ��	�×V<¾ìê�ß�ÃÑÎ�XµCÈ��)
�� FEX2 ê DCF 503/4 :  
 
60 = CANNOT AUTOTUNE î�8sÑ´©�B��	�×V<  
61 = ILL START COND ��¾ìêX2©K|5Ê  
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• ô|�e ô|�eXÂX�{
�²ÃÈ��²Ã`¢�yº<×ô|XK

|â06¹��pÊX±xÄô|�e¬ÙÀÛ�ô|�ÕXgÎ

µËÄ 
 

ô|�e(DRIVE 
LOGIC)sÑ+ 

ß6Ô��Íb¬�<�Õ§XX·�ÄâW½XCÊ��Ì¨ È
¹�eÆ£0Z
|Äü'!���ÈON/OFF â  RUN1/2/3 � 
��Ý�µËÄô|X{
	dt	âÈ`¯
g9µË�O� 0
ÕÄúíô|�áîK|ÈÈ�g9{�ÔõÎ� 0 � 1 XÇ¬Ä 
 

                yº<XÁÜ{
 VpgÎ RDY ON (10901) = 1 (´�p FAULT), Ã¹­[ON/OFF] 
(901)�e 1Q¸(0� 1Þ��)9{
�yº<,��²Ã�¢�y
º<XÁÜ. �D MAIN_CONT_MODE (915)n�Z�yº<X{

�ã: 
      0 = '[ON/OFF] (901)  â  
            ( [RUN1] (902) ê [RUN2] (903) ê [RUN3] (904) )   
            g9�� 1ÕÊÁÜ  
      1 = '[ON/OFF] (901)  ��e 1ÊÁÜ  
 

 '[ON/OFF] (901) � 0 � 1¬êÊÝ¹ßNc: 
 

 

[ON/OFF] (901) 
0 --> 1

FAN ON (10908)
0 --> 1 

[ACK CONV FAN]
           = 1? No

Yes

FAULT 50:

No converter fan
acknowledge

Excitation contactor
closing command
FIELD ON = 1

[ACK MOTOR FAN]
           = 1? No

FAULT 40:

No external fan
acknowledge

Yes

Yes

Field acknowledge
     during 6 sec.
           ok?

No

FAULT 39:

No field
acknowledge

Main Contactor
closing command
MAIN CONT ON
= 1

Yes

Main Contactor
 acknowledge
         = 1

No

FAULT 41:

No main contactor
acknowledge

Net work 
phase sequence
     ok?
     

No

FAULT 38:

Phase sequence 
fault

Yes

Synchronization
          ok? No

FAULT 31:

Not in synchronism

Yes

Supply voltage 
          ok? No

FAULT 29:
Mains undervoltage
    or
FAULT 30:
Mains overvoltage

Yes

Output 
RDY RUNNING
(10902) = 1

RDY ON (10901) 
        = 1

NO FAULT

READY FOR RUN

 
 Ò 10 RDY RUNNING �Û¤ XNc.  
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                yº<X�Ô{
 ¹µË[ON/OFF] (901) � 1¬� 0 (ß!�)Èô|î��ÕÕ×V
<JÔ�ÔþÊÊÄ�b×V<�ÕÕÈ	v`��	�Ú��


�ÊÄÊÊ§3âÈ{
yº<XgÎî��� 0×yº<
âÇ
ÔÄ¹g9��`ì�{Ä8!XNcÀ�bô|X5Êà¹0(Ý
´óz×Ý´	v	�)Ä 
 

 
ÔºÇÌÈ¢�È����yº<Ñî
B�pO_àÝÌhXN

cÇÔÄ�pî��gÎ FAULT (10904)  ��e 1Ä 
 

 ¹	�ê¬�<Î��ý�pÈí{
¢�XgÎ±Õ¬	GÈ� 
��Xýz"by:�Ä 
'ýz!��p�¹ßÈô|í��y
á!Q¸Ä8Ê{
¢� 
yº<XgÎÃ¹�á!Ä 
 

 Ý 3 ¡áàX�pÖ  
- S�yº<ÇÌX�pÖ 
- S�yº<`��yº<ÇÌX�p×  
- S�yº<,��yº<`¢�ÇÌX�p  
 
º�µC��` ÉOPERATING INSTRUCTION / ¡0ÛÐÊ 
 

 g9  START_INHIBIT(908)   KÝÔ¬ì�{Ä'¹g9� 1Èèô
|Øb-6ÊÈ{
yº<XgÎÃ�áÑ�B� 1ÄVpô|7
ü¤ ÊÈg9�B� 1È§pâÚ [ON/OFF] (901) �� 0 ÌàÄ
8â¾U START_INHIBIT (908)  ¡��e 1Èô|�ÑóaK|Ä 
 

 VpSüZ|Õ
|sÑ(DYN BRAKE ON µËî�(10912)­Î 
)Èí	võ+ÔUüê¼J(Ôþ�Ýyº<X
|	�ÄVp�
b�p±xXs´ÈSô|ÇÌZÈ3�O±Õ	�X��Èúí

ô|´©6ä¿ó
|Ä 
 

       ¤ {
 ' RDY RUNNING (10901) = 1 ÊÈVp [RUN1] (901) , [RUN2] 
(902) ê [RUN3] (903)  3� 1Èíô|Ã¹¤ È8Ê×V<·
ÕÈÔºÝóz­nµËg9Èô|Ú¤ ÈJÚ�ÕµË RUN- 
NING (10903) B��e 1ÄºÔ¡Sô|¤ X�©�î CDP312 
{
¬Èü��{
�ãßÝ¤ �Ä 
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     06{
  
 

ô|Ã¹Ýßë�ã06Ö  
 

 - �Ô�yº<:  
 '[ON/OFF] (901)  g9µË�ÊÊÈ�Ýyº<Ñ�ÔÈ´�
uÝ	è
|È�¹ô|î¾�0:(�yº<X�Ô{
)Ä  

      ­¡0:�ãáî��ù0¹��b{
¬ê����²yÂ 
      lôäX0:Ä 
 

 - ¤ (RUN)Q¸B�Ê  
 Vp�Ý¤ g9µË[RUN1] (902) , [RUN2] (903)  ê [RUN3] 

(904) ÑB�ÊÈô|Ú0:Ä 
 ­¡0:�ãî�ù0¹��b{
¬ê����²yÂlôä 
      X0:���. 
 

  �D STOP MODE (916) n�Z0:�ã:  
   0 = p[0:(DECEL1 (1709) ê DECEL2 (1712) )   
    �p[¥ó<(RAMP GENERATOR)sÑ+  
   1 = @½$�0: (TORQ_MAX / TORQ_MIN) 
   2 = ¾�0:(@½�Ê)  
 

  Vpô|0:â¬UaK|, íÔU×%ô|XVßr�5ÊÖ  
- ¹ STARTSEL (1717)  = 0 (ÊóK|)Ö 

a. Vpr�óz"b MIN_SPEED_L (2201) ÊÈô|�y
«Z 0 � 1 Ç¬X¤ Q¸ RUNÈíô|î
B­n�
|tóÈà´ÔÚî ON/OFF µËÄ 

b. Vpr�ózûb MIN_SPEED_L (2201) ÊÈ0 � 1 X
RUNÇ¬µË�î�Ñ9×Vp�bØ¡s´áÑy«
(VÖ¾�0:) Èøþg9Ñh�Ê×
âÚ ON/OFF  
` RUN Ñ�� 1(Þ��)×ô|î�Ý@½$�S	�
óz!�ÊÈ
âa
B­ntó× ¹�ßâ0:�ã
XÝ½´G Ä 
ÈâÖVpÝ½ EMF óz¡\Èô|�ÃÑîÝ a �Ä
¤ Ès´�Ôãóz�( MIN_SPEED_L) þã Ä 
 

 
 - Vp STARTSEL (1717)  = 1 (³þK|)Ö  

 íô|X�|�áaÝ¤ (RUN)Q¸X!�¯ ¡hZ×
¾U RUNB� 1È3á�8!r�óz�ú�Ê×ô|Ñî

B­n¯ tóÈ ¹î� ON/OFF Q¸Sô|0: (RUN 
Q¸¡±Õ� 1)Èí' ON/OFF� 0 ¬� 1ÊÈô|îÝ
­Î RUN Q¸Ô�K|Ä  
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 - ¾�0: 
 '[COAST STOP] (905)  B��e 1ÊÈQ
×V<Æ�ÕÕÈ
�yº<¡
ÁÜÈô|gÎ��¬��ÊÈ	�¾�£óÇ

ÊÄ­¡0:�ãÈS RUNQ¸X0:sÑ´�È¡�z
Ä 
 ù0¹��b{
¬ê����²yÂlôäX0:îª·¾�

0:sÑÄ 
 

 - ù0 
 ' [EME STOP] (906)  µË� 1 ¬� 0 Ê, ù0sÑ����. Ã
î��D EME STOP MODE (917) n�ô|X¡h: 
  0 = Ýp[0:(EMSTOP_RAMP (1714) )   

    �p[¥ó<(RAMP GENERATOR)sÑ+ 
  1 = @½$�0: 
  2 = ¾�0:(@½�Ê) 
  3 = |Õ
| 
      '��ù0sÑÊÈgÎµË EMESTOP ACT(10907)X�Õ� 
      0¬ 1Èô|î¥Îy:ÄALARMÅÈ­Oy:ÈîSô|üÊ
óÊ�Ô�ÝXyº<È�¹�OÍJá!Ä 
�pá!È��` OPERATING INSTRUCTION 
¹0:�ãÃ¹���b{
¬ê����²yÂlôäX0:  

 
 - �b{
¬²yÂlôäX0:(ô|â CDP 312 {
¬�ÈX 

      î�) Ö  
 Vp�b¤¡s´Èôäô|â{
¬�È� î��� ({

¬�ÏDÈ	Ú�3�) Èô|îÝ�D  PANEL_DISC_MODE 
(918) Xn�¹0Ö   

   0 = p[0: (DECEL1 (1709) ê DECEL2 (1712) )  
    �p[¥ó<( RAMP GENERATOR) sÑ+  
   1 = @½$�0: (TORQ_MAX / TORQ_MIN) 
   2 = ¾�0: (@½�Ê)  
   3 = |Õ
|0:  
   4 = @6�°{õã  
 ô|îy�p FAULTÈ­O�pÈîSô|üÊóÊÈ�Ô�Ý
yº<È�¹�OÍJá!Ä 
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 - �b����� ²yÂlôäX0: (ô|â PLC�ÈXî�)   
 Vp����� î�Î��p (PLC â� î�Ö!<�Èê 
      Ö!<âô|�È), ô|îÝ�D COMFAULT_MODE (920) 
Xn�¹0:   

   0 = p[0:(DECEL1 (1709) or DECEL2 (1712) )  
    �p[¥ó<(RAMP GENERATOR)sÑ+  
   1 = @½$�0: (TORQ_MAX / TORQ_MIN) 
   2 = ¾�0:(@½�Ê)  
   3 = uÝ¡h   
 ô|îy�p FAULTÈ ­O�pîSô|üÊóÊ�Ô�Ýy
º<È�¹�OÍJá!Ä 

 
ô|�pXá! î�g9µË  [RESET]  ( 907 )  ê��{
Ê CDP312 {
¬ÞX 

RESET �Ã¹¯ �pá!Äô|�ÿÎµËXÞ��ÄVUüÇ
ÌâaK|Èg9µË  ON/OFF  �OÝÔþÞ��È­��Z�6
á!µË��­yº<¥Î"ON" Q¸Ä 

 

Th is R ES ET-com m and has  no t e ffec t
because  ALA RM  is  still ac tive .

The  poin t w here  the  m a in  con tac to r and
fie ld  exc ite r a re  tripped  (TRIP2)

The  po int w here  fans  a re switched  o ff

M o tor tem pera ture  a la rm  lim it

TEM PERAT URE

R DY  O N

RD Y R UNN ING

RU N NING

FA ULT

ALARM

O N

RESET

RUN 

M otor tem perature tripp ing  lim it

TEM PERATURE

RD Y ON

RD Y R UNN ING

RU N NING

FAULT

ALARM

ON

RESET

RUN

C los e  the  c on ta cto rs o f m ain  s u pp ly ,fan s  a n d  fie ld e x c ite r

C
O

M
M

A
N

D
S

S
T

A
TU

S

Ò 11 	��ý�pÊCÊY¼XÊc  
 

�D� �â�D� �

�ÈXÛ6

DCS 500B XCÊÈÃ
BÔU¢áà¦z¯ |�Ä� 1 ´�
B
JsÑëÎZJM�Ä¹sÑÃÑîhübø¡áà��ÈVpZ·

CÊXY¼§XîÝ��}Ä  
 

 ô|X{
ßcÚ� �þ¼Ú�

- �D� 1Ç 24 X�D� 1  
- �D� 1Ç 24 X�D� 2 
- �D� 25 Xhü� 
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            ��/°{ ô|¶Ã¹î�D+g9¯ °ß{
È3Ã¹î� CDP312 {

¬ê CMT/DCS500 ×©âÈx¹K¯ ��{
Ä VpÝ½Z��
{
õãÈgÎµË LOCAL (10906) ��e 1Ä 
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•óz¡\âóz­nX 
ØÚ 

óz¡\ÝÝ¡�ãÖ 
• î�õ³�ó¥	�  
• î�Ý�êÕ<  
• �ü EMF µËÈW��¬�<
BJgÎ	_ukk�XÄ 
 
óz­nÝ¹ß´¡�ãÖ 
• î�õ³£g9 
• î�Ôþ&­nd 
• ­nr/£uD< 
• hüßc 
• CDP312 {
¬ê CMT/DCS500 ¹K 
 

                 CÊYXóz6k CÊY¼Xóz� (­n�/r��) 20000 Íh�D SPEED 
SCALING (2103)  �nXô|XÔûózÈ2103X�n�z� 0.1 
rpm Ä_VÈÔûóz� 1000 rpmÈSPEED SCALING ����
10000Äóz­n� 10000ÊÈ	�óz� 500 rpmÄ óz­nX
Ôû�� -30000 ê +30000È ª�b�@�åÄ
 

óz�£

(SPEED_MEASURME
NT)sÑ+ 
 

	�XózÝÝ¡�£�ãÖî�r£êÕ<Èî�õ³�ó¥	

�êukX  EMF 	_ÄüÝ�êÕ<0óz�£ÊÝ¯¡�ãÄ­
ª�b�£�z�êÕ<X_ËÄ  
õ³�ó�²y�õ³g9î' AITACÈJg9	_×È� -10V... 
+10VÈA/D@6X�z� 13!ÄVp�ó�	_ûb 10VÈíÃî 
�  I/O  S  SDCS - IOB - 1  ¯ 	_6kÈ ê�üúê¼!_	Ã
(PS5311)X SDCS-IOB-3 SÄDCS 500B XCÊÙÀZ×Hõ³ó
z¡\X6k�DÄ 
  

            óz�£�ãXÝ½ óz�£�ãî�¹ß�DÝ½  
 
SPEED MEAS MODE (2102). 
 
0 = [ENCODER A+,B dir]  
 î' A:7���óz×�£uDº¥Ý�         î' B: �åøÿ 
1 = [ENCODER A+-] 
 î' A: 7Ãó����óz 
2 = [ENCODER A+-,B dir]   
 î' A: 7Ãó����óz×�£uDº¥Ý� 

î' B: �åøÿ 
3 = [ENCODER A+-,B+-]   
 î' Aâ BX7Ãó����óz�£uDº¥Ý�È�¯ � 
åøÿ 

4 = [ANALOG TACHO]   
 Sü AITAC î' 
5 = [EMF SPEED ACT]   
 r�óz�	�X EMF ukk�×­��Õ�B 
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r£êÕ< Sür£êÕ<Ê, �Oü�D TACHOPULS NR (2101) ��B£
Ô@XÝ�DÈ�Õ�� 2048Ä'  SPEED MEAS MODE (2102) 
�� 0...3 ê 5 ÊÈÃ¹î�µË TACHO PULSES (12104)¥�r
�y
XÝ�DÄ 
 

 õ³�ó¥	� õ³�ó�gÎX	_�O£�@Ê	Ã6kÈS�£X	_�ü

ÔûózÊáûb 10VÈ SÔûózÊX¡\	_�âõ³g9$
���ÈÝ�óX©£È¢àÑó¯ Yó±xÄSDCS-CON-2 I/O 
SÞÿÝ!_	�È� SDCS-IOB-3 I/OS�OSüê¼	Ã (!ü
PS5311 õ³�ó�Ö!S)Äî� A/D@6âY¼� +-4095 Íh 
+-10VÄ ü AITACsÑ+�Ý6k�DÈÚ¹�6k�óz­n×
È 0...20000Ö 
 
AITAC CONV MODE (101)  = 1 ú SDCS-IOB-3 I/O S 
                                            = 3 ú SDCS-IOB-1 I/O S 
AITAC HIGH VALUE (102)  
      Ôã� -32768...Ôû� 32767 
AITAC LOW VALUE (103)  
      Ôã� -32768...Ôû� 32767 
 

           Uû �ó�X7Uû	_�OÍh7�åXóz­nÈóUû	_Íh

¡�åXóz­nÄ 
¼ãÖVpUûíÃ, ô|îyóz�£�p( SPEED MEAS. 
FAULT)JÇÌ . 
   

             r�	_6kX{
 ü	��ü EMF ¡\¤ ÊÈ ÃÍõ³�ó�XûÑ¯ ��Ä 
8ÊÈr�ózÃ¹î��|�ó<�ÎÈõ³�ó�X¡\��

AITACsÑ+X OUT+ (10101) gÎÄ 
 

hü�_ _Ö��ô|Y¼Xóz­n� 20000 �Íhr�	�óz 1500 
rpmÈíj�Ú�D SPEED SCALING (2103) �� 15000Äü	�
óz�7�å 1500 rpmÊÈU�õ³�ó�gÎ+8VÈ¡å 1500 
rpm ÊgÎ -8VÈí AITAC  X6k�BVßÖ 

 AITAC CONV MODE (101)  = 3 
AITAC HIGH VALUE (102)  = (10V/8V)*20 000=25 000 
AITAC LOW VALUE (103)  =(10V/-8V)*20 000= -25 000 
 

          Îb EMFXr�óz EMF (	|�)â�îÈ`r�ózÝGÄ¹�ãÖübá��¹
�Ä 
�D U MOTN V (501)n�Z	�	v	_È¹	_�Íh�Y¼ó
z­n� 20000  �ÍhX	�X@óÄ	v¾×VsÑukÎ�D 
ARM R (411) â ARM L(410)  X�Ä ��´ "¾×V" XY�Ä 
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B EMFukóz 
n

Udc R I L dI dt

FLUX
A A A A= − +( * * / )

    

 
 �û	_! ARM R (411) XukÖ 

 

ARM R RA
I CONV A

U SUPPLY
 

   
  

= 22444
10509

507
* *

( )
( )

Ω  

RA [Ω] = 	v	� 
 

 óû	_! ARM L(410)  Xuk: 
 

ARM L
LA mH I CONV A

U SUPPLY scantime
 

   

   *  
= * ( ) *

( )

10509 245

507
 

 
LA [mH] = 	v	ó(mH) 
?£ÊÈ= 3,33 ms (50 Hz) ê 2,77 ms (60 Hz) 
 

r�ózX¸¶ µË SPEED ACT (12102) X¸¶ÊÈ�DÃî��D SPEED ACT 
FTR (2104)¯ ×HÄ �`þ¸¶< SPEED ACT FILT (12103) X
gÎÃ¹��Î9Ä  
 

 
&­n(CONST_REF)
sÑ+ 

5þ&­nd�ÈàÊ¾ÑÝÔþî�g9· [ACT1] (1901)È
[ACT2] (1902)È[ACT3] (1903)  ê [ACT4] (1904)  Ý½Ä�eÒ�
!IÄVp ACT1...ACT4 g9��ÊÈí­n¬x��D DEF 
(1905)X�, úí� REF1...REF4 �ÔÄ 

 _VÈ'Sü&­n REF3 (1908) ÊÈg9 [ACT3] (1903)  �OB
��e 1 Èg9 [ACT1] ` [ACT2]�ÊÄî�g9Ã´²yÊ��
eÊÄsÑ+gÎ OUT (11901) X��b�D REF3 (1908)Ä 
 

     CÊ	|	!< 
(SOFTPOT)sÑ+  

CÊ	|	!<(SOFTPOT)rü�Ôþt/£uD<ÄJsÑVßÒ
��Ä 

 

[INCR] = 1

Speed
reference

t

[DECR] = 1

OHL = ouput high limit

OLL = output low limit

 
 Ò 12 SOFTPOT r/£sÑ+ 
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                ­nXrtâ£å g9µË [INCR] (1918)  � 1Ê��rtóz­nÈóz­nXt
óÊÈ�p[¥ó<sÑ+X�D ACCEL 1 (1708)  �nÄg9µ
Ë [DECR] (1919)� 1Ê��£åóz­nÈóz­nX£óÊÈ
�p[¥ó<sÑ+X�D DECEL 1 (1709) �nÄ 

          $� óz­nXÔûâÔã$���D OHL (1921) ` OLL (1922) �
BÄ 

 Vpg9 [FOLLOW] (1920)  ��e 1,  OUT (11904) sÑ+XgÎ 

³c	�Xr�ózµË(SPEED ACT)Ä 

 ¾U [INCR] (1918)  ê [DECR] (1919)  g9� 1È�egÎ ACT 
(11905) �� 1Ä 

­nÝ½(REF_SEL) 
sÑ+ 

9¾áà­ndXóz­nÑ���¹sÑ+Ä 

 g9 [SEL1] (1911)È[SEL2] (1913)È[SEL3] (1915)   {
²y­
nÝ½sÑ+��`(SUM)+X­nµË([IN1]...[IN3])ÄIN1, IN2 ê  

IN3 �àÊ¾ÑÝÔþµË²y��`+Ä[ADD] (1916)  í��² 

y��`+Ä 

 

 óz@åX
¬ [REV]  ( 1917 )  g9{
�`+XgÎÝ½ÄVp¹g9� 1Èí 
OUT (10202) gÎXóz­n�óÄ ­��Ã¹
¬ 45$ô|g
ÎX�@�åÄ 

p[¥ó<(RAMP 
GENERATOR)sÑ+ 

p[¥ó<sÑ+X�UsÑ�
BÝ½XÊÈ�D9S	�tó

ê£óÇg9 [IN] (1701) �BX�Ä 

 

SM O O T H
1 & 2

SM O O TH  AC T IO N

O U T PU T  O F  T HE  R AM P

IN (1701)

0

20000

DECEL
1 & 2

ACCEL
1&2

SM O O T H
1 & 2

 

 
 
 
 
 

Ò 13 p[¥ó<sÑ+XsÑ 
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               �� /°ßóz­n üp[+�!ÝøþÔGÄ�Ôþ� LOCAL/REMOTE  Ý½<Ä_
V, Ý½�� {
Èíóz­n9¾ CDP312 {
¬È°ß {
Ê
­n9¾g9Ã [IN] (1701)Ä 
 

 �`þÔGíî�g9Ã [RES IN] (1702)  Úp5¥ó<g9X­
nB�ÊÄ 
 

       ­nX±Õ Vp [HOLD] (1703)  g9��e 1, íp[gÎ±Õ�¹!X�. 
 

               ù0ÊXp5sÑ  Vpô|�e EME STOP MODE (907) = 1 ��Zù0sÑÈí£ 
óÊÈ��D EMESTOP RAMP (1714) �nÄ 
 
 

 p5sÑXÝ½ CÊ���Bø�áàXtÃ£ó`G¥ÊÈ�DÄ¹sÑXÔ¡ 
L_hü��øÄÈ�	�²yàÔÄô|Èà­øÄ	�Úÿ)

À¤ Äô|hüßc3ÃÑ
BáàX{
5ÊÝ½áàXp5

ÊÈÄ 
î�g9Ã [T1/T2] (1707) ¯ Ý½Ä¹ [T1/T2] (1707) ��e 
0Èí�D ACCEL 1 (1708)ÈDECEL 1 (1709) � SMOOTH 1 
(1710) X��nÞÒ��Xp5sÑÄ 
¹[T1/T2] ��e 1Èí�D ACCEL 2 (1711)ÈDECEL 2 (1712) 
� SMOOTH 1 (1713) �np5sÑÄ 
 

        ­nX$� �D SPEEDMAX (1715) �np[+�!XÔû­n�Èà
SPEEDMIN (1716) �nÔã�Ä 
 

 p[sÑX�Ã î��B [FOLLOW IN] (1704)  ��e 1Ã¹Úp5sÑ�ÃÄ 
 

                gÎ³cr�óz î��B[FOLL ACT] (1705)  ��e 1ÈÃ¹SgÎ OUT (11701) 
³cr�ózÄ 
 

           gÎá! î��B [RES OUT] (1706)  ��e 1ÈÃ¹ÚgÎ OUT (11701) 
B�ÊÄ 
 

          tó9S ACCEL COMP (11702)  gÎ�t@½­nÈ¹9SóQÃ£Ät
ó9S�ã��D ACC COMP.MODE (1718) Ý½Äô|¹	�q
n@½�ÊtóÇÔûózXÊÈ��D ACC COMP.TRMIN 
(1719) �BÄ 
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• óz{
 óz{
XsÑ�×V@½{
<X­nÈ¹Sr�óz�bóz

­nÄ 
 

­nÐ` 2(REFSUM_2) 
sÑ+ 

óz­nÒXÔâÔþsÑ+�­nÐ`<(REF SUM)Ä¹sÑ+ 
[IN1] + [IN2] = OUTÄp[¥ó<XgÎ OUT (11701) ²y�g9
[IN1] (1801)È�t­n� [IN2] (1802)Ä 

                            óz#Â 
     (SPEED_ERROR) 
                       sÑ+ 

óz#ÂsÑ+X�UÏu�uk [IN] (2001)  g9Xóz­n�â
r�óz� SPEED ACT (12102) �ÈX#ÂÄ 
 

   óz
��© �R�óz×V<ÜÖX PI �È×©�¯ 
�¡h�©ÊÃ¹S
üg9[STEP](2002)Ä[STEP RESP](12003)  gÎÃüb¥�×©
�Xóz¡hÄ 
 

 

[STEP]

STEP RESP
 

 
 Ò 14 óz
�¡h 

 
       #Â¸¶< óz­n�âr���ÈX#ÂÃî��D  FRS (2005) t¹¸

¶ÄþûX¸¶ÊÈî£ç{
X¡hóz\�çôäY×Ä�Z

£å­þ¸¶ÊÈÈS!Y×RÎôäD|s´�2��UXÈ_

VÖóQ¬êÈ��s´È×V<X�BÈÝ�êÕ<X]��Ä  
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    k·{
sÚ 

TIM E

TO R Q  REF
        +

SP C O UTP UT

S PE ED AC T

SP C O UTPU T

W IN  S IZE (2004)
 

SPEE D ERRO R >  W IN SIZE / 2

SPEE D ERRO R <  W IN SIZE / 2

SP E ED ER RO R = 0

 

 Ò 15 k·{
sÑ 
  

k·{
XVÉ��¾UózÃÂ±Õü�BXk·×È�YÈó

z×V0ü�´�È ­�ê¼@½­n�ÑÈyE¡{
�ßÄ 
 

               k·{
hü�_ �/¢ô|�È¢��@½{
Ä8Êk·{
��ü9{
¢�X
ózÃÂÄVpózÃÂãbWINSIZE/2ÈíJgÎ�óz×V<
XózÃÂ�ÊÄ 
 

 Vp¢�XóQ�b«�D|à\�ÈózÃÂíîYÎ�nXk

·×ÈÄóz×V<�¹0JÚJgÎ OUT  (12004)  �t�@½
­n [TREF SPC] (2407)Ä 

 óz×VÚ¹óz#Â¡\²k·Äü@½{
õãß¹sÑ¿. 
Yóêôó±xÄ 
 

   ��k·{
  î��Bg9[WIN MODE] (2003)  ��e 1ÈÃ¹��k·{
|
ÑÄSük·{
|ÑÊÈ@½­nØÚ (TORQ REF HANDLING )
sÑ+�X�D TREF SEL (2406) �O�� 5Ä 
 

    n�k·�Ì k·�z��D WIN SIZE (2004) �nÈJ6k¨_âóz­nÌ
àÄ�!6XÒ "k·{
sÑ"Ä 
 

        gÎ²y� gÎ OUT(12001) î�²y�óz{
 (SPEED CONTROL )sÑ+ 
Xg9Ã [IN] (2006)Ä 
 

 VpózÃÂYÎk·×È(��D WIN SIZE (2004) �n)ÈgÎ 
OUT OF WIN (12002) �����e 1Ä 
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                   óz{
 
(SPEED_CONTROL)     
                       sÑ+ 

 
 

          r�âÃÚÊÈX�B ózÃÂ�ózÃÂ(SPEED ERROR)sÑ+{óJ²y� IN (2006)Ä
¨_r� (6k 100 = 1 r�) KP (2014) âÃÚÊÈ�D (6k 1 = 
1ms) KI (2018) �óz×V< PI sÑX�U�DÄÚg9 [RINT] 
(2007) �� 1Ã¹á!ÃÚsÑXgÎÄ±ÕsÑX���î��
B [HOLD] (2012)  ��e 1Ä 
 

¨_r�X£å óz×V<¾ÖhXr��übG¥�bOóQê��6åÈmô

äXD|Ä´�ózÃÂX¸¶ FRS (2005) î�áÑµ�ô|×V
XU�ÈøJ�Î�ûX6åÈmÈê�b��s´ôäô|ü"

@½ÊX�5Ä 
 

 �D KPSMIN(2015)�n×V<gÎ�ÊÊX¨_r�Ä'gÎû
b�D KPSPOINT(2016) X�ÊÈ¨_r�� KP(2014)�nÄ¨
_r�X¬ê[Ãî��D KPSWEAKFILT (2017)9G¥Ä   
 

 

KPSMIN
(2015)

KP (2014)

K P S P O IN T  (2 016)

O U T  (12004)
T o rque  re f.

 
 

 Ò 16 0�@½­nsÑXr�£å 
 

           gÎ$� óz{
<XgÎ OUT (12004)  �@½/	�$� ( TORQUE/ 
CURRENT LIMITATION ) sÑ+  ( SPC TORQMAX1 â SPC 
TORQMIN1 )¯ $
Ä'óz×V<XgÎ�7$�êó$� 
ÊÈgÎ IN LIMIT (12005) ��e 1Ä 
 


¬{
õãÊ

ÃÚ¼ÚX�B 
î��B[BAL](2008)  ��e 1Ã¹×VÃÚ¼ÚXgÎ�¤Ô�×

â[BAL REF] (2009)X����ÃÚ¼ÚXgÎÄºê¬ÝÔþ 
Ì�sÑî� [BAL2] (2010)  â [BAL2 REF] (2011) {
Ä 
_VÈSüÛ�ßc���
|{
+X BAL REF â BAL g9Ä
BAL2 REF â BAL2 g9üb@½{
Ä@½{
ÊÈóz×V< 
XÃÚ¼Ú³c@½­nØÚsÑ+X OUT (12402) éîÄ 

 ¹sÑü
¬{
õãÊÑ¤o´�ÏX	�­n (_V @½ --> ó
z{
)Ä 
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 óz!�XsÚ c�óQXrtÈVpÔU	�XózÝÔnX£ãÊÈÃSüó

z!�sÑÈ_VÈóz{
�ãÊX¢�Ä­�GS�¢�ÈÝ

O�óz#ÂÈü¢�¬�@½{
ÊÈ�¢�È3áî�UÄa

ÝüSü@±{
sÑÊÈVp��²y�záóÊ3Ã¹Süó

!sÑÄ 
 

  óz!�X×V �óQéKXóz£å£î��D DROOPING (2013)�nÄ6kG 
Ï� 10= 1% ÄVp DROOPING  = 10È@½­n� 4000 ÊÈóz
£åqnózX 1% Ä 
 

 
S P EE D
A C T

2 0 0 0 0

O UT  (120 04)
SP C O UT PU T

4 0 0 00

1%  DRO O P ING

1 9 0 0 0

1 8 8 0 0

 
 

 Ò 17      @½­n�Xóz!�sÑ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



CÊsÑ£Ä 
 

  
 
DCS 500 CÊ£Ä 33 

                  óz¥� 
(SPEED_MONITOR)  
                      sÑ+ 

 
 

r�óz¨W< Ý 4þ¨W<übr�ózX¥�Ä 
 
r�óz"b�D MIN SPEED L (2201)�ÊÈgÎ MIN SPEED 
(12201) ��e 1Ä­�0�ÊóÛ�Ä 
 

 r�ózY� SPEED L1(2202)ÊÈgÎµË SPEED GTL1(12202) 
���Ä�D SPEED L2 (2203) âgÎµË SPEED GT L2 (12203) 
3KÝÌàsÑÄ 
 

          Yó$
 ô|¬KÝYó±xsÑÄVô|�@½­n{
ÊÈóQU
£å

íô|î{óYóÄYó$
��D  OVERSPEEDLIMIT 
( 2204 )È6kÖÝóz)!È×ÈÖ(0....30 000) 20000 = 100%Ä
Vp��Yó$��È�î��	�Yó�p F37Ä �Õ�� 
23000Ä 
 

   óz�£�p óz�£X¥��
B�£ózâ�£/ukX EMF��ÈXGÏÄ
' EMF ACT (10506) Y�$� MON.EMF (2210)ÊÈ�D MON. 
MEAS LEV (2209)��£óz�O��XÔã±Í�Èúíî��
óz�£�p (F14)Ä 
 

Q
R
S

SR

MUL
X

MUL
X

MUL
X

AND2
&

AND2
&

I1
I2

I1< I2
I1= I2
I1> I2

COMP-I

I1
I2

I1< I2
I1= I2
I1> I2

COMP-I

I1
I2

I1< I2
I1= I2
I1> I2

COMP-I

I1
I2

I1< I2
I1= I2
I1> I2

COMP-I

O R 2

> 1-

ACT
SW-C1

MON EMF V (2210)

MON.MEAS LEV (2209)

SPEED MEAS FAULT

EMF ACT (10506)

FIELD1 REV ACK

-1

-1

+1
-1

R ESET

SPEED ACT (12102)

 
 Ò 18 óz�£�p�eÒ 
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         	@±x Vp	�â�Øb�ÁE=È@$Øb��	@êóQSóþ¬È 
í	@±xîS¬�<06ß9Ä	@±xXÝ½î��D STALL 
SEL (2205)Ä 
 
      0 = 	@±x�� 
      1 = 	@±xÝ� 
 
'ßë5ÊàÊµ�ÊÈ	@±xî���Ö 

 - r�óz SPEED ACT (12102) ãb�D STALL SPEED (2206) 
      �BXU$  
 
-  r�@½ TORQ ACT(10503) YÎ�D STALL TORQUE (2207)   

       ü��ÞÄ5ÊßÕÁÊÈY��D STALL TIME (2208)��B
X�Èô|îÝ	@�p0:Ä 

 
 ô|0:âÈîy	�	@�p(MOTOR STALLED) F23È àÊ�

p+ FAULT WORD2 (11102)X� 14 !3î�B!Ä  
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• @½­n 
 

@½­nÒXsÑ��	�×V<ôÕóïX­nÄ  
 

             @½­nÝ½ 
(TORQ_REF_SELECTION) 
                                 sÑ+ 

ê¼@½Ã¹�õ³g9·­nÄüÛ�ßc�ÈAI2sÑ+²y� 
[TREF A](2401) , àè¹g9¬ÙÀÔþ��D TREF A FTC(2402) 
(1000 = 1s){
X¸¶<È0 = þSüÄ 
[TREF B] (2404)  �ºÔþ@½­ng9ÈWÙÀZ��D TREF B 
SLOPE (2405) (1000 = 1s){
Xp[¥ó<sÑÈ0 = þSüÄ 
 

@½­nX6k Y¼� 4000 ÍhÈ�	�Xqn@½(TN)Ä´8õ³g9�O
B 
¹�¯ 6kÄ 
_VÈê¼@½­n -10V...+10 V ²y�õ³g9 AI2Äàè@½
­nh�	�qn@½X-100%...+100% Ä�D�B�Ö 
AI2 CONV MODE (107)        = 1 
AI2 HIGH VALUE (108)       = 4000 
AI2 LOW VALUE (109)        = -4000  
 

                    �/¢hü�X 
                           óQÚ! 

}¢��S�XóQ£Ã¹î��D[LOAD SHARE] (2403)  ×H�
óï�ÄJ�Õ�� 100 % = 4000Ä 
gÎ OUT (12401) XukÖ 
 
       [TREF A] x [LOAD SHARE] / 4000 + [TREF B] 
 

          gÎ$� $��!XÔ�@½­n� [TREF A] ,¹[LOAD SHARE] ââ
[TREF B] X`Ä 
gÎ OUT (12401) Ã�@½/	�$�sÑ+XY¼µË[TREF 
TORQMAX1] â [TREF TORQMIN1] 9$
Ä 
 

            @½/	�$� 
(TORQUE/CURRENT_
LIMITATION)sÑ+ 

@½ / 	�$�sÑ+ÙÀ@½â	�­nX$�	Ã¹�Sm9S 
sÑÄ 
 

          	�$� 	v	�X$�È�
BÎn	�$��D�r�óz�ÍhX	

�$
�ànÄ	�$�Ô�XÝ½U
B­øþ$�dXÔû / Ô
ã¯ Ý½Ä 
 
 
 

 ­o$��X6k� 4095 = 	�Xqn	� I MOTN A (502) 
 
ARM CURR LIM P (2307) , 6k: 4095 = I MOTN A (502) 
ARM CURR LIM N (2308) , 6k: 4095 = I MOTN A (502) 
 
_: 	�qn	�� 200AÈÔû	��� +/-230AÈí$���� 
230A/200A*4095=+/-4709Ä 
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          @½$� óz×V<X$�âê¼@½­nÒX$�Ñî��D�BÄY¼

ßcB±­o$�áY�Ô�X@½$�È´�W�
B	v	�

$����î­n�6kÎ9XÄ­�B±Zóz×V<áî{ó

Y�	�$����XÈûX@½­n�Ä 
 @½$�gÎ 12301...12306  üßcY¼²y�@½­nÒ`óz 

×V<Ä 
 
î�	v	�$��`�î­n�9uk@½$��ÄJ�©�ü

qn�îßÈü	�qn	�Êuk	�{óXqn@½È6

k:4000 =TN(	�)ÄÔ�X@½$�Ã�µË TORQMAX2(12305) 
` TOR- 
QMIN2(12306) ÏªÄ 
 
TORQ MIN (2306)È6kÖ4000==TN(	�) 
TORQ MAX (2305)È6kÖ4000==TN(	�) 
 

                      âózÝGX 
                             	�$� 

î�¹sÑÈÃÍóQ  (	�HÈ(H<ÈSB�`óQ��)  ê	
���(¬óÊX6åÂl) ¯ �Q±xÄô|¤ ü���ÊX
@½U"bÎó�YX@½Èa×%����uÛ�È	�ÝÊ¬

Uü!"È¹!3#��ÄÝo	� (îD¬ó¤ X	�)X	�
U
Bóz9!"ÄøJ�Åz��×óÊU
B	�SüÛÐ!

"óQ	�Ä 
âózÝGX	�$�� 5 þ(x,y) $Û£ÄÈVßÖ 

1. … _LIM_SPEED - … _LIM_N1 
2. point 1/4 - … _LIM_N2  
3. point 2/4 - … _LIM_N3  
4. point 3/4 - … _LIM_N4  
5. 100% / 20000 point - … _LIM_N5  

­o$Û�ÈX��üZ�û¦9©Ä 
 

 ��D�nX­ 5þ�Ã¹î�Ò69<�¹sÑÄ  
ßÒ���ZÆ�_�`�D�BX 3¡ÃÑûÄ  
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... _LIM_N1

20000

Speed

1/4 2/4 3/4

CURRENT LIMIT

2309P8 4000

2310P9 4095

2311P10 2800

2312P11 1900

2313P12 1350

2314P13 800

... _LIM_N2

... _LIM_N3

... _LIM_N4

... _LIM_N5

... _LIM_SPEED

curve 1

P8 4000

P9 430

P10 600

P11 1250

P12 2250

P13 4500

curve 1curve 2

curve 2

P8 4000

P9 1150

P10 3800

P11 4750

P12 3800

P13 2000

curve 3

curve 3

 
 

 Ò 19                      âózÝGX	�$� (_) 
 

 �D _LIM_Nx X�Õ�n�qn	�X 4áÈ_LIM_SPEED �� 
20000 = 100% ózÈ¹U6¹sÑÄ�D P2310 Ç P2314 X�á
�ÝMnXNc�n(V  á�rt/£åÈ�ÞÒ)Ä
B	�ü¬ó
×ÈYÍ	�$�XsÑXÔUÈ�OÝ¹ß9x¯ �nÖ 
- �n MAX_CURR_LIM_SPEED (2309)    
- �B ARM_CURR_LIM_N1 (2310)×¬�<¹¹�0�Êó��
D P2309�ÈXóz×ÈYXÔû	�$��ÄË�#ÈVp
ÔUX	�Y�	�qn�(6kÖ4095 = 	�qn	�)È�O
rt�ÝJW$��Ä  

- �D P2309 âÔûóz (100% ê 20000) �ÈX×È�Úä 4 
      �Ñ  
- �B ARM_CURR_LIM_N2 (2311)� 1/2��ÔX	�� 
- JW$Û�X�B�©3â8Ìà  
 

    SBÈm9S SBÈm9SsÑÖüb«SmE¡Xô|Ä'@½­n
¬�å

ÊÈ}@½$���Ê£ãÄ�D GEAR.START TORQ (2315)  �
nZ@½�å
¬âX@½$��Ä6kÖ4000 = 	�qn@½ 
 

 GEAR.TORQ TIME(2316)��å
¬âSü GEAR.START TORQ  
@½$���ÕÁXÊÈÄ6kÖ1 = 1 msÄ 
 

 GEAR.TORQ RAMP (2317) n�ZÊÈ GEAR.TORQ TIME �Z 
�â@½$��X¬ê[Ä3.3 ms (50Hz)Ê GEAR.TORQ RAMP  
­Î@½$��XÔû¬êÄ6kÖ4000 = 	�qn@½  
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3.3 ms (50 Hz)
2.8 ms (60 Hz)

GEAR.TORQ RAMP

GEAR.TORQ
TIME

t

T

Torque
reference sum

Reference jump
without backlash
compensation

GEAR.START
TORQUE

 

 Ò 20     SBÈm±xsÚ 
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• 	�×V 
 

 

           @½­nØÚ 
(TORQ_REF_HANDLING) 

                     sÑ+ 

óz×V<XgÎî�²y�@½ØÚ�VXg9Ã [TREF SPC] 
(2407)Èê¼@½­n²y� [TREF EXT] (2408)Ä 
 

 @½­nXÝ½ @½­nØÚ(TORQ REF HANDLING)sÑ+YÿÔþ@½­n¡ 
0õãÝ½<ÈW��D TREF SEL (2406) {
Ä¹�DÝ 6¡á 
àÝ½Ä 
 
0 =       ´@½êóz{
  
 

 1 =       ��Ý½óz×V<XgÎ[TREF SPC] (2407) 0�@½­ 
            nÄ­�óz{
�ãXÛ�ÝMÄ 
 

 2 =       ��Ý½ê¼@½­n [TREF EXT] (2408) 0�@½­nÄ 
            ­�@½{
�ãXÛ�ÝMÄ 
       ¼ã ¹@½­nâóQáÍhÈVóQU
\�Èíî��

D OVERSPEEDLIMIT (2204)�6ô|¼ÚYóÄ 
 

 3 =      Ý½ê¼@½­nêóz×V<gÎXÔã�$@±­nÄ
¼ãóXózÃÂ ( óz­n < r�óz ) îôäÛ6�ó
z{
�ãÞ�Ä'ê¼@½­nãbóz×V<gÎÈ�

uózÃÂ�7Ê([TREF EXT] < [TREF  SPC] è SPEED 
REF ≈ SPEED ACT) È3î¢óz{
Û6�@½{
�
ãÄ 

              
 4 =      Ý½ÎbózÃÂXÔû�Ä7ózÃÂ(óz­n > r� 

óz ) îÛ6�óz{
Ä@½­nûbóz×V<gÎÊ
([TREF EXT]>[TREF SPC]è SPEED REF≈SPEED ACT)È
î¢óz{
Û6�@½{
Ä 

 
  5 =      k·{
Ý�Èê¼@½­n�âóz×V<XgÎ�Ì

tÄº���� k·{
sÚ ÔVÄ 
 

          @½
� ¢[TORQ STEP] (2409)   g9XµËübÍ	�×V<¯ �©È
ê'	�­nµËÈÍ	�×V<Èy{
Ä 
 

                 gÎ$��Û� gÎµË OUT (12402) Ã�@½/	�$�sÑ+XY¼µË[TORQ 
MAX2] â [TORQ MIN2] ¯ $
Ä 

 '$�¼Úg9!b TORQMAX2 ` TORQMIN2 �ÈÊÈgÎÃ 
IN LIM (12404) ��e 0Ä 
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	�{


(CURRENT_CONTRO
L)sÑ+ 

 
 

             @½ /	�­nÝ½ ÔÃ	�­n�X6k�ü[TORQ REF] (401)�8¹ FLUX REF1 
�Èü@ã<�VßÖ  
 
	� = @½ / �î 

 ºÔÃ	�­nÃ¹²y�g9Ã [CURR REF] (402)Ä2þ­n�
ÈXÝ½î��D REF TYPE SEL (405) r�È�e 1 Ý½�(402)
g9X	�­nÄ 
 

  	�¡h�© Ú
�­n²y�g9Ã[CURR STEP] (403)  �Ã¹Èy¯ 	�
Á�X¡h�©Ä 
 

           ×V+  Úg9Ã [BLOCK] (404)  £��e 1È�Ã¹ÕÕ	�×VÄ 
 

 	v	�6k @½­nÝ½<X@½­n�Èî��î­n²y�	�­nÈ­

�qn�îÈqn@½ÊX	�­n�b	�Xqn	�Ä	�­

nX6k� 4095 == 	�qn	� I MOTN A (502)Ä 
 

             	�­nÞ�ÊÈ 	�­n�XÞ�ÊÈÃ��D  ARM CURR REF SLOPE (406) ×
HÈ6k 1 = 1msÄVp�b6åÊÈþ¿ÈS	�ÎÂlÈÃü8
sÑ·�Ä 
 

	�­n$� 	v	�­n�üp5×H�V�âÈ¬Uî�	�$�Ä	�­

nX7/ó$��
B�D ARM CURR LIM P (2307)  ` ARM 
CURR LIM N (2308) ê�âózÝGX	�$��V¯ $�XÄ 
 

	�#Ây: 	v	�­n� ARM CURR REF âr�	� ARM CURR ACT 
(10502) �ÈX#ÂÈÈy¯9	�×V<ÄVp¹#Âûb 20% 
(âqn� 4095 Ì¨) èÕÁÇå 5¦Èí¥Î ARM. CURR. DEV. 
ALARM  y:Ä 
 

     PI- ×V< PI ×V<X�DÈ¶Ã¹î�¾HnÈ3Ã¹î��|HnsÑ9
�nÄ ARM CURR PI KP ( 407 )   �n×V<X¨_r�ÈARM 
CURR PI KI (408) �n×V<XÃÚÊÈ�DÄ 
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 r� KPX6k PI-×V<Xg9gÎ�£6kâÈ100%r�{óXgÎ�âg9 
�Ì�Ä ­¡6kO_XGÏüb DCS500B X	�×V<�Ä 
 

output
ARM CURR PI KP error=    *

256
 

 
´8È�Õ� 300 �br� 300/256=1.17  (117%) 
 

             ÊÈ�D KIX6k ÃÚÊÈî�ÊÈ�D6k: 
 

ARM CURR PI KI
scantime

TC
   = 16384 *  

 
  ?£ÊÈ             = 3.33 ms (50Hz 	%) 
    = 2.77 ms  (60Hz 	%) 
  TC  = ÊÈ�D, ms. 
 

    	��Á� ü�D ARM CONT CUR LIM (409)   Ô�nÔþ	��È¹	�
�<�r�	v	��²Á¬��ÁXÚ �È¾HnÊ¹�	�

�î�¾|�nÄ�|HnÊÈ¹��Oî��¶<�¾<¢	v

²Ã�£Ä¬�<r�	� CONV CUR ACT (10501) X��b�
D ARM CONT CUR LIM (409)�µË TC_STATUS (11204)�3Ý
Ôþ�Õ! B6È¹!� 1 <�	v	��ÁÄ 
 

 

t

I

t

I

continuous armature current 

discontinuous armature current

 
 Ò 21                     	v	�¶6 

 
              	�×V<XHn ×V<¶Ã¹î�¡h�©È¯ �|HnÄ3Ã¹¯ ¾HnÄ

'ô|X�yº<�ÔÊÈ�B�D DRIVE MODE (1201) � 3È�
Ã¹��¾HnsÑÄÁÜ�yº<JK|ô|âÈ�Ô�	v	

�×V<X¾HnÄ¾Hn§3âÈDRIVE MODE ( 1201 ) X�¨
²� 0Ä¾Hn�ßáÔUü�FXÈ�¾HnÔ��!�O7B�
B	��DÄGb¾HnXº�Y��K|Ô´Ä 
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º¥¦X$� ×V<XgÎµË�º¥¦X­n (1 = 1°) ARM ALPHA (10401)Ä
JÔã��ßë�D$
Ö 
 
JÌu9X ÔûgÎ	_ ��D ARM ALPHA LIM MIN (413)$ 

È�Õ� =15  
 
Vp	�²ÁÈ	v	_�       U = 1.35 * USUPPLY * Cos α.  
α = ARM ALPHAÄ 
 
_VÈ' USUPPLY � 400 V AC, 	v	_Ôû�� 
            1.35 * 400 V * Cos 15° = 521 V. 
 
Ôûº¥¦��D ARM ALPHA LIM MAX (412) $
, 
�Õ� = 150. å ABB@Ì|¶�!áU
¬¹�! 
 

�t6Ì©£ 
DXN 

�b	%�,ü	kÈ�¹6ÌáÃÑ´$�¿Ä6ÌÊÈÃü 
6å¦ u<�Èuk@ãVßÖ 
 
             u = arc cos (cos α - Id / Ik ) - α 
 
                  Ik = ÁÃ	� 
                  Id = óQ	� 
                  Ul = 	%	_ 
                  Xl = 	%	k 
  

             �_ üÔ "�" 	%�ÈU�Ñ6Ì 600 A 	�È	%	_� 380 V Èe
[ 50 HzÄ 

 SüX¬_<Ö 
        20 kV/400 V,   500 kVA 
        Rk = 0.0032 Ω 
        Lkm = 48.85 µH/Ì 
 

 	ÚÖSz 50 m, 250 µH/km, Lkk = 12.5 µH/Ì 

        	%	k Xk = 2 * π * 50 Hz * (48.85 µH + 12.5 µH)  
     = 0.019274 Ω 
 

      ÁÃ	� Ik = √2 * U / (2 * Xk) = 13941.33 A 
 ukÔß'È�ô|� 400 A  β-$� 165° X��Ä 

400 A óQ Id / Ik = 400 A / 13941.33 A = 0.0287 

cos 165° = -0.966 

cos (α - u) = cos α - Id / Ik = -0.9946 

arc cos ( -0.9946) = 174°  == > 7�  
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600 A óQ 600 A 	�Êà�Ö 
Id / Ik = 0.043 
 
cos 165° = -1.009 
 
cos (α - u) = cos α - Id / Ik = -1.009 

 
arc cos ( -1.009) = þÈâ   == > á7�, �ù   

DXN DXN â	%ÁÃ	_ä7¨ÈJ�¬�<qn	��nÄ 

 DXN X0ü�S!ü”�”	%�â	�ä¨_�
¬β $àôäJ 

Ìu9tZÄDXN XukVßÖ 

 
2 * Xk * I CONV A

2 * U SUPPLY
    DXN (414)  = * 1000   

  

 �_��D DXN (414) X�� 43 = 4.3 %. 6k: 1 = 0.1 %. 

 

 

     º¥¦�_   

L1         L2         L3
t

U

output voltage

main voltage

firing angle

average voltage

0    30  60   90   120  150 180

α

 

 Ò 22               º¥¦ 60° ÊX	v	_ 
¼ã �S!¬�<ÏSÈ α $X×H�Oâ ABB @Ì#�Ä 

 



CÊsÑ£Ä 

  
 
46 DCS 500 CÊ£Ä 

              H�9X�ÕÛ� ARM DIR (10402)ÃÛ�ZH�9X¹0�Õ: 
0 = ´È1 = 79(	|)È-1 = ¡9(¥	)Ä 
 
�D U MOTN V (501), I MOTN A (502) � U SUPPLY (507) X� 
�OÕ�ßc�È­o�Dübr��X6kV	v	�Ä 
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• ��)� 
 

DCS 500B Ã
Bhü��Sü´¡áàX��)�. �´�¡Z´ 
¡��)�XO_�sÑ. 
 

 

SDCS-FEX-2

DCS 500  Converter

SDCS-FEX-1

M O TO R 

M

E X TE R N A L
F IELD

E XC ITER

A ckn o w led g e
fie ld exc i ter

R S -4 8 5

Fie ld m onitoring

X 14

X 1 4

X14

R S -4 8 5

Control

CONTROL BOARD
S C D S -C O N -xI/O -

ca rds

X 16

F IE LD

-flux control, field reference
-field logic
-EMF-control

DCF50x-0050

Control

Field 
reference

SDCS-FEX-3x

 
 Ò 23 ��)�XÎ�¼Ú 
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��)�XÝ½ ��)�XO_î��D FEXC SEL (505)Ý½ 
 
 0 [NO FIELD EXCITER]    
  þÝ½��)� 
1 [DIODE FIELD EXCT]    
  YB`Uu��)� SDCS-FEX-1 
2 [FEX2 OR FEX3]    
  YB SDCS-FEX-2 êêB SDCS-FEX-3 
3 [FEX3 FOR MOTOR2]    
  	� 2XêB��)� DCF50x-0050 
4 [FEX2/3 + MOT2=FEX3]   
  YB SDCS-FEX-2 êêB DCF50x-0050 0���)� 1  
  êB DCF50x-0050 (FEX3) 0���)� 2 
5 [FIELD ACK VIA DI]    
  JW��, î� DI·h( 
 6 [FIELD ACK VIA AI]   
  JW��, î� AI·h( 
 

��)�X�Õ ��)�X�ÕÃî�ÈxsÑ FEXC STATUS (11203)�³. 
 

 FEXC STATUS (11203) 
! Y¼áÄ Èâ 
0 FEXC1_RDY_OPER 0 = ¤ þ�ÛQ (AC 	_ö�) 
1 FEXC1_ OK 0 = fex 1¾���ùê	d�p 
2 FEXC_2 RDY_OPER 0 = ¤ þ�ÛQ (AC 	_ö�) 
3 FEXC2_OK 0 = fex 2¾���ùê	d�p 
4 ACK_FEXC1_ON 1 = 	� 1 ��7� 
5 ACK_FEXC2_ON 1 = 	� 2 ��7� 
6 FIELD_HEAT_ON 1 = ��	�tÁsÑ 
7 FIELD1_REV_ACK ���å 0 = 7å, 1 = ¡å 
8 ACK_CSC_ON 1 = î�Nc{
y
 ONQ¸ 
9 ACK_FEXC_ON 1 = 	���7� 

 
Ý½´��h( Vp FEXC SEL (505) = 0Èí��h(µËuÝã�Ä�Öüb�

©Ä��)� 1`��)� 2üb "Ú!¤ " sÑÄ 
 
  
 

YB`Uu��)�  
SDCS-FEX-1 

Sü FEX1ÊÈÃî�×H��¬_<XgÎ	_9×H��	
�ÄCÊY¼á�£	��È¾­Î¥���	�Ý´XµËÄà

áaÔU�BJW�DÄh(µË´©ÈyÏÎÈ�VpµË TC 
_RDY _ RUN (11204)X� 2!ü ONQ¸âX 6¦¹Y¡»� 0È
íô|î´´��h((NO FIELD ACK) �pàÇÌÄ 
 

     YB��)� 
    SDCS-FEX-2 

YB��)� FEX2 �)Ì�{9ÈÃ¹)�å(7å){
��	
�Ä
B�{9XMûÈ��yº<ÁÜâîÝ\ãX	� 
(5...10%) ��9�Ä  SDCS-FEX-2 �î�� î�Ò{
XÄ
FEX2 �£��	�Jî�� î�^�£�Õ�ô|�Ä 
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            h( �£X��	�üb{óh(µËÄVp��	�Y�����U

$Èô|îy FIELD EX 1 OVERCURR �pÇÌÄ�"X��	�
î��ÕÕ×V<ÈàÕÕ�ÕÕÁ 6 ¦sâÈô|î´´��h
(�pàÇÌÄ 
 

 êB��)� 
DCF503-0050 

¢{
X¦zß DCF503-0050 â SDCS-FEX-2 Ì�Äáà�Øü
b DCF503-0050 X	�ûb SDCS-FEX-2ÈàèJ�Ì3ûÄ{

S_Ë� SDCS-FEX-32Ä 
 

êB��)� 
DCF504-0050 

êB��)� DCF504-0050 Ã{
7óøþ�åX��	�Ä�� 
	�­nXúË�n	��åÄ7Ë<� "7�9"¹0ÈóË<� "
¡�9"¹0Ä��	�X¥{�eâ SDCS-FEX-2 ÌàÄ{
S_
Ë� SDCS-FEX-31Ä 
 

î� AI/DI ²yX 
        ��)� 

¯ �Ý�ÛX
ôÊÈ£�ÔU±-sÝX��)�Ä­Ê��

O 
Sü�D+g9êõ³g9{óXh(µË9¥���sÑÄ 
 

 'üD+g9{óh(µËÊÈJsÑâSü FEX1 ÊÌàÄ 
 
 
 
 

       h(Ý½ h(µËXÝ½âÝ½��)�O_X�DÌàÈh(µË²y�

g9 [F1 ACK] (1304)  
 
FEXC SEL (505)  
 ... 
 5 =  [FIELD ACK VIA DI]  
   î� DI h( 
 6 =  [FIELD ACK VIA AI]  
   î� AI h(  
 

õ³g9î'X

Sü 
ü�£ê{��
��	�ÊÈUSüõ³g9Ã·Ä'Sü AI(õ
³{
î'){
��)�ÊÈÔUÚ­nôg���)�Ä­Ã¹
î�ÚÔþõ³g9î'âµË F1 CURR REF (11301)²y9r
�ÄSüXõ³gÎ�O¯ 6kÈS 4096 Íhqn��	�0�
	_­nÄ��	�Xr�µË3U6kÈSg9 4096 Íhqn�
�	�Ä 
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   uk�_ _VÈqn��	�� 32.5AÈ Íhr���	��£�� 7VÈ²
yXõ³g9� AI3Ä 
 
�B: 
CONV MODE (110)                                       =   1 
HIGH VALUE (111)   4096*10V/7V  = 5851 
LOW VALUE (112)   -4096*10V/7V = -5851 
I MOT1 FIELDN A (503)              = 3250 
 

 ÝGV)6k AI/AO Xº�µCÈ�D+âõ³ I/O Ô´Ä 
 

àÊSüøþ��)� 'ÔÄ¬�<{
øÄ	�. "Ú!¤ "ÊÈ	v)�î�ÔþM
^Xyº<üøÄ	��ÈÛ6ÈøÄ	�ÑÝØ¾X��)�Ä

ü�`�^�	�X��)�Ä0 “�Ô��)� " à�`Ä	�X
��Ä0 " �`��)� "Ä 
 

 ¾Ý  "�Ô��)�" Ã¯ 	�{
ÈJ	�­nî� EMF 
CONTROL sÑ+­ÎÄ"�`��)�" î�¹În��	�ê�
õ³g9êÌ�sÑ{óXÃ¬	�¤ Ä 
 
î�å��)�î¹\ãX	�­nÈÃ¹Íþ¤ X	�¯ -

6tÁÄ 
 

 ��	�X�B qn��	��Og9�ßc�È¹�k7BX��{
ÄÔû�

�`Ôã���î�áÔ
¬Ä 
 
��)�Xqn	�î�¹ß�D�B 
I MOT1 FIELDN A (503)  100 = 1 A 
I MOT2 FIELDN A (504)  100 = 1 A 
 

 Ôã��	��B 
 
F1 CURR GT MIN L (1305) 4095 = qn	� 
F2 CURR GT MIN L (1502) 2047 = 50% qn	� 
 
��hüÊÈ�O�¹Ôã��	�XûãÄ��nX�D��O

ãbr��üXÔã��	�Ä 
 
�����D�B 
 
F1 OVERCURR L (1306) 4095 = qn	� 
F2 OVERCURR L (1503) 4710 = 115% qn	� 
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     Á�sÑ êBX DCF50x-0050 KÝÁ�sÑÄVpx�g9	_�b¤¡s
´U
\�ÈV��yº<�ÔÈ­Ê DCF50x-0050 Ñ���	�
¤oÔ5îÃÈ¢à\8ZS��	_¿ó�¬X_�Ä 
 

    Á�sÑX 
   º¥��B  

x�g9	_�«¥�XÄVpJ�¬êþ¿È��)�íîÕÁ

º¥ø¾JÌuÈ±ÕÔîÈ¹¤o��	�XîÃÄÔ�¥óÁ

�0üÊXI#zÃî�ßë�D×VÄ 
 
F1 U AC DIFF MAX (1310) 
F2 U AC DIFF MAX (1507)  
 

 6k)! %        1 = 1%. 
 
ñ��� 10 %ÈG��)�²Áøõx�	_X�£�ÌÂûb 
10% ÊÈÁ�sÑ����Ä 
 

          r���	�X¸¶ ��)��ÝÔþ¸¶<Èüb��	�r��£�X¸¶Ä¹¸¶

<áE¡ PI ×V<È¾�Ú�£XµËôg�ô|XCÊ�Ä¸¶
ÊÈ�Dáh�k�ûÈ´�¹µË¬üb��	�XÔã�`��

X¥�Ä  
 
F1 CURR TC (1307)        (6k 1 = 0.01 s) 
F2 CURR TC (1504) 
 

      ��	�×V< ��)�X	�×V<ü��)�Y¼ÄVp	�×V<ÔU�|× 
VÈÔo�DÃî�� î�¯ ,ªÄ	�×V<� PI ×V<È
Ý P-¨_r��D` I-ÃÚÊÈ�DÄ 
 

 P-r�Ö 
 
F1 KP (1308)   
F2 KP (1505)   
6k:            g9 4095 
              P 1 
              gÎ 4095 
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 I-ÊÈ�DÖ 
 

 F1 KI (1309)  6k: 1 = 10 ms 
F2 KI (1506) 6k: 1 = 10 ms 
PI ×V<XÔûgÎ�Ãî�øþ�D$
. JÌu9<ÔîÊ 
gÎ	_� 0.9 * VACÈ �b$�� 4095. ´�$���ûXÈ�¹ 
2048 = 0.5 * 0.9 * VACÄ 
 

 F1 U LIM N (1311) ó$� 
F1 U LIM P (1312) 7$� 
F2 U LIM N (1508) ó$� 
F2 U LIM P (1509) 7$� 
 

             ��¡å Vpô|¾ÝÔ�	vJÌu9(25$)È�ÔUS	�¡å¤@
ÊÈ�ÔU{
��¡åÈ ­�Ã¹
¬óz�åÈ3Ã¹î�Äa
óÅ�ãÚÑ£¨²	%Ä 	v{
�@½­nXúË��nZ��
�åÄ 

 

M

F1

F2

Iexc.
+

-

T +

-

EM F

n

Id

3  -p h ase
sup ply G

F 1

F 2
+

- T

+

-
EMF

n

Id

Ie xc .

N orm a l ru n n in g  as  m o to r F ie ld  R e ve rsa l B rak ing

 

 Ò 24 ��¡å
|sÚ  
 

         �� î��D FIELD MODE (1001) ����¡åsÑ  
 0 [CONSTANT F]  ´ EMF-{
 
 1 [EMF, NO FIELD REV]  áú��¡åX EMF-{
  
 
 2 [NO EMF, FIELD REV]  ��¡å   
 3 [EMF + FIELD REV]   ��¡å+ EMF-{
 
 4 [NO EMF, OPTITORQUE]  ��¡å+ @½ìê 
 5 [EMF + OPTITORQUE]  ��¡å+ @½ìê+  
                                                                              EMF-{
 
 

 üáÔU���óX¯5$ô|�È��­n��7X 100% 
(4095)ÄVp	�ÔU��óÈè EMF-{
���È í��	�¬
�Ã{È�WáÑûb 100%Xqn��	�Ä 
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���å
¬²â '@½­ny¥ÊÊÈ��6��¡åsÑþI#È�ÔUÔþ�D 
üÊ@½­n�¥{óÔþ�²�Ä ¹�²�¹ÊÍÄÄ  _VÈ�
²��� 80È'@½­n�-80 êÈãÊÈô|î¯ ��¡åÈ 
@½­n�+80êÈûÊÈ��î¨²7åÄ 
REV.REF HYST (1319)      (�Õ� 80)  
 

�
���å î�ÍÄ1302ÅêÄ1303ÅXÝ½ÈÃ¹În���åÈ¹S	�
¤ üÛn�åÞÈ ­¡�
Q¸�ãÃ¹!"ô|Í@½­nX
I#zÄøþg9µËübn��
���åÖ 
 
[F1 FORCE FWD] (1302) 
[F2 FORCE REV] (1303) 
 

       ��
¬�åÊX¥� 
 

î���ß��	��âJÔã$��Ì¨È ��	�¹ãb8$
��È �Ý{
sÑÑ�ÕÕÈô|�Õ¬� RDY RUN = 0 è 
RDY REF = 0ÄàÔUî� ��¡åS	�¡@ÊÈ ���áà
ZÈ ´���	��O£�Ê	��È �¹h����	��üÔ
nÊÈY"bÔã$��Ä 

 ��6å�ß�È 	�×V<`óz×V<XÃÚ¼ÚÑ�ÕÕÈ
ózÃÚgÎÝr�óz�È�Ä 
.  

 ��	��Oü 2 ¦Y
¬�åÈ úíµË ACK_FEXC1_ON � 0 
è RDYRUN ` RDYREF �B� 0Ä 
 
ßë�Düb¥�sÑÖ 
 

 F1 CURR GT MIN L (1305) �nÔã��	� 
 
REV.REV HYST (1318) @½­nXúË�n���åÄr���� 
å���	�­n�`r���	��X¨WBnÄ�²�üb{ó

��¡åh(µËÊXr�	��£Ä 
 

 REV.FLUX TD (1320)  Vp	�X�îuÝ¿ó³c��	�X¬ 
êÈ VÍb2�»XÈ�	�ÈüBn���åÊÈÔU�tÊ
ÊÄ î�¹ÊÈ� 0Ä 
 
ßëµËüb×V<âÔo�£Ö 
 
TC_STATUS (11204) X� 5!Û� TC_FIELD_CHANGE,  ü��
6åóÈÈ¹µËÕÕ	v	�×V<Èóz×V<XÃÚ¼ÚJÚ

ózÃÚgÎÈ���£óz�Ä 
 

            @½ìê �b��©�X	ó�WûÈ´8��6åXÊÈ\SÄî�Sü@ 
½ìêsÑÈ ü¤o��ßÃ¹ýÁ¹ÊÈÄ 
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Sp e ed

Current

Fie ld  
Current

Spee d

Current

F ie ld  
Current

F ie ld R eversal
w ith OP TIT OR QU E-
function

N orma l F ield  Reversa l

 

 Ò 25     @½ìêsÑâî���6åX¨W  

 Vpü��6åóÈÈ¹N�ßÔUÔþãX@½È_V��
¬ó

z�åÈ�Ã¹ü����6å|0!£ã��	�Ä 
 

 ¹T�Ãr���X¿ó6åÄ´�����	�£�îåª�b8

ÊX@½­nÈVóz�å
¬X2�6ÈW�ÔUX@½3\ãÈ

b�	�X��	��Ã¹ÝÔU!"Ä 
 

@½ìêXÝ½ 
 

@½ìêÃ��D FIELD MODE (1001)Ý½Ö 
 
 
 4 [NO EMF, OPTITORQUE]  ��ÃÚ + @½ìê 
 5 [EMF + OPTITORQUE]      ��ÃÚ + @½ìê+ EMF{
 
                                                         
 

î�@½­n 
!"��	� 
 

@½­nâ��	�­n�ÈXGÏ��D OPTI.REF GAIN (1315) 
Bn (×È 0...10000). 
 
                                         OPTI.REF GAIN * @½­n 
F1 CURR REF (11301) =  
                                                                 98 

 ¹�� 100 ÊÈ<���	�Èy7¨b@½­nÄ¹U 10% @½
­n{óµ��	�ÈOPTI.REF GAIN (1315) U�� 1000Ä 
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            @½ìê
¬�� 
            �åÊX��¥� 

6åÊX��¥�âî�X��¥�áàÈ ��6åÊÈ JW×V
<JáÕÕÄ µË TC STATUS (11204) X� 5! TC FIELD 
CHANGE ±Õ�ÊÄÔã��µËî�ÊÊ 2¦Ä ¹ÊÊ�În
XÈ´�r���	��"bÔã��	�$��XÊÈâ@½­n

ÝGÈ à@½­n���¹N�ß`óz×V<Xr��nÈ �¹
Íb¤ohüÈ 2¦XÊÊÃÑþÁZÄ 

 �¹'��	�­nãb¤Ôn�ÊÈÃ¹¸Ôã��¥�sÑ�

ÃÄ Ôã��	�¥���ÃÊÈU�øþ�D�n­n�X� 
�Ä 
 
OPTI.REF MIN L (1316)   614 = 15% qn�  
��­n!�8U$�¹ßÊÈ Ôã��¥���ÃÄ 

 OPTI REF MIN TD (1317)                   1000 = 1s 
'��	�aÞ�Ç­n��ÞÊÈ±ÕÔã���Ã0ü»ÁÝ�

XÊÊ. '@½ìêsÑ���ê��Ô�6åÊÈ��­n�"b
U$ OPTI.REF MIN L (1316) XÊÈáÑY�(1317)�nX�Ä 
 

��	� /  �î
�ûê 

üÔU�B{
@½X�Ü�ÈVKÆ�XÔK¼ÚÈ ��	�­
n��Oâ	���X�î£ä�ûGÏÈ ­�´�@½�	�	
v	�â	��îX,ÃÈà	��îâ��	�JáÈyä7¨È

Ä�ßÒÅ 
 
 

 Flux

I exc.
 

  
Ò 26 È�	�X�îâ��	�XGÏ 
 

            E` ��	���¤Ô�â	�¯9E`�Ä ­���	�â	��î
�ÈXGÏ�á��ûXZÈ ´8��	�áÑÈy<�	�Y¼ 
X�î£Ä  
 

 �_È	�qn	v	_� 440VÈüqn��ÊÈ�ó¤ È í	
v	_z� 220VÄVp�î£ã� 50% ózá¬, 	v	_z�
110V. (���_!)Ä 
 

 ´�	�X EMF�â	��îä7¨È�¹Ã¹î��£NQÊX
	�	v	_È9Bn��	�â	��î�ÈXGÏÄ 
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 �ûêX�UñÃÈ��RÎü¤ÔózÊÈ{ó�Ô EMF	_X
��	��Ä �ûê�î�ÔþsÑ+r�XÈÝÝþ�È Íh
90%È70% ` 40% �îÊX��	��ÄJW�Ãî�¦�©k
�Ä ×©�ß�È USü EMF×V<È�OÍsÑ+X­o�¯
 �nÄ ¾Ý EMF×V<Sü�ûêsÑÄ 
 

   �ûê�ß 
 

 
��` ¡0ÛÐ  
 
 
 
 
 
 
 

                -6Ê£ã�� 
 

�S!	�üá¤ Ê�ÁÈÔUü	�-6Ê£ãJ��	�Ä¹

sÑî�ßëøþ�D��Ö 
 
F1 RED SEL (1313) Ý½	� 1  
F2 RED SEL (1510) üÚ!¤ �Ý½	� 2                             
 

 SüX	�­nÃî�ßëøþ�DÝ½Ö 
 
F1 RED REF (1314)  	� 1X­n  
F2 RED REF (1511)  Ú!¤ Ê	� 2X­n 
                                            

 ßë��Ê��¹sÑ  

 - "ON"-Q¸�"1", G�yº<ÁÜ 
 -  ô|��Û¤ (RDY RUN)�Õ.  
 - Æ�Z 10 ¦. 
 

"OFF"�ÕÊX 
��tÁ 
 

��6	�ü�OFF��ÕÊ§ð, ��	���ÝÔþãX	��. 
Ãî�¹ß�D��¹sÑÖ 
 

 FIELD HEAT SEL (914) 
 
SüX	�­nâ-6Ê£ã��	�XsÑÌàÖ 
 



CÊsÑ£Ä 

  
 
58 DCS 500 CÊ£Ä 

  
 
 
F1 RED REF (1314)  	� 1X­n  
F2 RED REF (1511)  Ú!¤ Ê	� 2X­n. 
 
�ON�Q¸� 0 ÊÈ ¹sÑ���È G�yº<�ÔÄ¹sÑÁ
Ü��yº<Ä 
 

              EMF{
 
(EMF_CONTROL) 
                  sÑ+  
 

Field Weakening Point
Speed

U armature

Excitation 

U
I exc.

 
 

 Ò 27 ��âózXGÏ 
 

              EMF×V<Xüè EMF×V<Ýøþ�U{
sÑÖ 
1.  	�üÎó¹Þ¤ ÊÈEMF×V<î¾|ÝÔU£ã	�X

��È¹S EMF&�Ôû�Ä ­�Ã¹S!	v�_ÈºÔ
�6ÔûX EMF�3Ñ±Õ�î�ÃÑûÄ 

 
 2.  'ÔUSü�BX@½×V�Ê, EMF×V<Ñ�B�{
�î 

       £Ä 
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 EMF{
XÝ½ 
 

EMF {
sÑ�¹ß�D�� 
FIELD MODE (1001) 
 
 0 2 EMF{
(&n��), ��áÃÚ 
 1 EMF{
 ��áÃÚ 
 2 2 EMF{
(&n��), ��ÃÚ 
 3 EMF{
 ��ÃÚ 
 4 @½ìê, ´ EMF{
 
 5 @½ìê,  ú EMF{
 
 

 ��ÃÚî�übø5$ô|Ä��)�X	��OÃ{ÈV 
SDCS-FEX-2ÈDCF50x-0050 ê DCF500/DCF700Ä 
 

            �ûâóû	_! 
 

�r��B{
È�Ouk EMF�ÄNQÊ�£XÈ�	_â EMF 
Î�Ì�È�	�úQÊÈEMF î�b	�XóQ3ëàÝ�£
ãÄEMFXuk@ãVßÖ 
 
 EMF  = Udc - ( RA * i + LA * di/dt )  
 
J� 
       RA  = 	v	�, û� 
  LA  = 	v	ó, ¿| 
  i = 	v	�  
  Udc = �£X	v	_ 
 
º�µC� óz�£ Ô´ 
 

           ��� 
 

	�ü¤Ô@ó�ÞJ�î�O£åÈ¹S!	v�_È¹�³Ä� 
"���"Ä��Ô�£ãÊXóz�¿. "���"Äü����ÞÈ
	��îÝ 1/nX¨[£ãÄßëøþ�Düb`ä¹sÑÖ 
 
 
 
 
 

 

Speed
2nn N N

Flux

100%

50%

 
 

 Ò 28 �îâózXGÏ 
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 SPEED SCALING (2103) ô|XÔûózÈ)! 0.1 rpm. ¹�
Íhóz­n 20000Ä 
 
FIELD WEAK POINT (1012) 
	����ÈÝóz)!6kÄ 
 
_.               	�Á       1500 - 1800 rpm, 440V 
�B SPEED SCALING (2103)      = 18000 
�B FIELD WEAK POINT (1012) = 16666 (=1500 * 20000 / 1800 ) 
 

�î­nXØÚ 
 

�î­n�î�g9[FLUX REF SEL] (1004)  Ý½Ög9[FLUX 
REF SEL] (1004)� 0È<�Ý½&n 100% �î­n(= 4096 CÊ
Y¼�)È� 1 <�î�g9[FLUX REF] (1002)Ý½�î­nÈ'
¹N�ßÝM^U�ÊÈ¹g9âhüßcÌ² (î� DCS 500BX
sÑ+)Ä 
 
	��î£ãÊÈÔUÈûX	v	�È¹ü	�HÞ{óÌàX@

½Ä­¡hüÈVKÆ�XÔK¼ÚÄ�b	v	�ÈûÈ�¹�£ 
Ú|[È¬ÈÝýb¬�z{
ã@½Ä 
 
î��î­náî¿ó¬êÄVÈÔK��	�X�îc^&XÈX

¬êÄ 
 

             ù0ÊX�î­n �îX{
×È� 1:5È�¹Ôã�î­n�qn�X 20% Äù0
Ê£åX�î­n¬�����BnXÔû�î­nÄ 
 

EMF­nXØÚ 
 

EMF­n�g9[EMF REF SEL] (1005) Ý½Ä� 1ÊÈÝ½9¾
g9[EMF REF] (1003 ) X EMF­nÈ¹g9âhüßcÌ²Ä� 0 
ÊÝ½�D LOCAL EMF REF (1006)  0� EMF­nÄ 
 
 

 LOCAL EMF REF (1006)  X6kÖ 
  100% = U MOTN V 
 

PI ×V< 
 

PI ×V<übõ7Á�{
�ß�XÃÂÈVx�	%	_X¶
|ÄôäXx�<gÎ	_X¶|Ä 
�b	�@$X	� IR XE¡î{óíÃX EMF��£§pÈ�
¹ EMF×V<XÃÚ¼ÚÔ¡��B"b¤Ô EMF�ÃÚ¼Ú�
��ÊX$��È�¹ß�D�nÖ 

  
 
EMF REL LEV (1011)   �Õ� 50 
      (100 * 50/3786 = 1.3%) 
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              EMF-ÃÂ�¸¶< 
 

EMF r��Ãî�Ô
¸¶<¸¶Ä¸¶<XÊÈ�D�¹ß�D 
�n  
EMF FILT TC (513)             6k 1000 = 1s 
                                               (0...10000) 

               PI –r��X6k 
 

 

�±Õ{
�ß�r�&nÈ×V<X¨_r�ü���¹ÞÝ 1/n 
£åÄ¹r�Ã�¹ß�D×H  
 
EMF KP (1007)  6k�Y¼� 
     277 = 100 % 
     (1...999) 

 ÃÚÊÈ�DuÝ 1/n 6k´$ÈWÀ�b¨_r�XÄÊÈ�D= 
147200 / EMF KIÈü¹ß�D×H 
  
EMF KI (1008)   6k�Y¼� 
      20000 = 7.4 ms 
 

PI×V<X 
gÎ$� 

PI×V<XgÎ«�$�È100% X�n�Íh��î­nXÔû±
Í�ÄPI×V<XgÎ	GÈü�BX����$n�ÊÄü��
�¹ÞÈr�$
�Ô�rSÈG¥��õ����Ä 
 
PI×V<X$��¹ß�D×H 
 
EMF REG LIM P (1009)  4095  = qn�î 
      +410 = �Õ� (+10%) 
EMF REG LIM N (1010)  -4095 = -qn�î= �Õ  
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• ±x 
 

 

¬�<±x

               (CONVERTER_ 
        PROTECTION)sÑ+  

 
 

o		_�£ o		_�
B¬�<Xqn	_¯ �£`ukXÈ Vß��Ö 
 

 U NET ACT
U U CONV V

U SUPPLY
e gmeasured   

  

  
( )

* ( )

( )
. .

*
%10504

10511

507
3276 500

400
4095 100= = = =  

 
400 V o	 ¼ã 400V ` 500Vo	�{SüX�ÌàX DCS 500Bõ+Ä 

	_�£X6k&� 500V = 4095ÄU CONV V (10511) µË� �O
� 500È400V o	3V8('Sü C1, C2 ê C3 O_õ+ÊÈCÊ
¾|¢ SDCS-PIN-xx SÞÏª¹�)Ä 
 

     	%ô_  qn	%	_��D U SUPPLY (507) �nÄ	%ô_XÞ$��
D U NET MIN1 (508)�nÈ)!%. Vp	%	_!�¹U$�ßÈ
×V<ÕÕÄVp	%	_ü�D PWR DOWN TIME (510)�BX
ÊÈY¡þ6áí@|îô_ÇÌÄ6k 1 == 1 ms. 
 

 	%ô_Xß$��D U NET MIN2 (509) �nÈ)!% ÄVp	%
	_"b¹�Èô|î�GÇÌÈ 

                        	%�_ 
 

�_$�În� 130% ÄYÎ¹$�ÈJÕÁÇ 10¦ÈÚÎ��_ 
OVERVOLTAGE �pÄ	v�_��¹ß�DÝ	�qn	_X% 
�nÄ 

 ARM OVERVOLT LEV (511) . 
 

            �� ¬�<ÝÎnX��$�È¹�¢¹ßµËÏÎ 
I TRIP A (10510)   (6k 1 = 1A) 

VpÔU!"¹$�ÈÃ�¹ß�Dr�Ö 
ARM OVERCURR LEV (512)  
6kÖ100 = ¬�<qn	� I CONV A (10509)Ä 

 ×H¹�ÊÈµË I TRIP A ¾|È�Ä 
 
¼ã  Íb C4 O_X¬�<È�Oî��D 517…521g9qn
�Ä 
 
Y���$��âÈÚÎ����p (�pÕ 2)Ä 
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           �Á
 

Ã{�9XÔ¬ýzÃ¢µË MAX BR TEMP (10512)�ÏÎÈ6k: 
1 = 1°C YÎ8$�ÊÈîÎ�¬�<�Á (CONVERTER 
OVERTEMP) �pÄy:�¨ÇÌ�" 10°C. Ã{�9Xr�ýz�
µË BRIDGE TEMP (10507)­ÎÈ(6k 1 = 1°C).Íb C4O_X¬
�<ÈÃ{�9XÔ¬ýz��Oî��D 519g9Ä 

 
      y��p y��p�
Bo	{X	�fó<X	��`9ø�ÄVpuÝy

�	�ÈÝÌ	�`�ÊÄ 

 

M

A
D

SUPPLY

Delay

t 0
COMP

EARTH.FLT LEV

EARTH.CUR SEL

Earth
fault

I1 > I2

EARTH.FLT DLY

 

 Ò 29 y�	��£sÚ 
 

 y��p±x�¹ß�D�� 
 EARTH.CUR SEL (514) .  
     0 = áSü 
     1 = Sü 
 
y��pÇÌ	���¹ß�D�n 
 EARTH.FLT LEV (515) . 
     (6k)!� ]Í) 
 
�p��ÊÊÊÈ�¹ß�D�n 
 EARTH.FLT DLY (516) . 
     (6k 0.001s) 
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	� 1±x
(MOTOR_1_PROTEC
TION)sÑ+ ` 	� 2
±x 
(MOTOR_2_PROTEC
TION)sÑ+ 

 
 

�£X	�ýz 	�ýzX�£î��î� DCS500B Xõ³g9· AI2 ` AI3 ¯
 XÄýz�£ÙÀ	� 1Ö[TEMP IN] (1401)  `	� 2Ö[TEMP 
IN] (1601) î'Xy:âÇÌ$�Ä­oî'ÃübÍøÄ	��ý
êÍÔÄ	��JHS¯ ýz�£Ä 

 VpSüýz�£�ÊÈýz�Ã¹��ãz (PT100)êû�
(PTC)Ä3Ã¹Süê¼ýz�£¾<ÈÚ<�ýzX	�(mA)ê	
_�Õ�õ³g9·�<�ýzµCÄ 
 

      �£Ý½ 'Sü PT100, PTC êJW�£�Ê�£	�ýzÊÈ�OÝ½ÜÖ 
X�£�ãÄSü PT100 �ÊÊÈí­ÎØ¾cË(1...3)Ä�� AI2
` AI3sÑ+�X�D AIx CONV MODE (xxx)Ä 
Sü PTC �£ÊÈ@6§pÝ	��6kÄ 
 

 üØ¡��ßÈg9ô|{
SX	_×ÈâSÞX	�dXÇ�Ñ

�O7B�BÄSDCS-IOB3 SÞ¾ÝÔþ	�d×VpUSüøÃ
ýz�£Èíø5î'X�Ê�O�(Ä 
 
MOT1.[TEMP IN] (1401)   �	� 1Xýz�£g9. 
MOT2.[TEMP IN] (1601)   �	� 2Xýz�£g9. 
 

 
X3:

U
PT100 PT100

5
6
7
8

AI2

X4:

11

AI3

10

5m A

A/D

A/D

S D C S _IO B -3

 
 

 Ò 30 øþ PT100ôó<SüEàX	�d  
 

 ���`´ "Û�@Ê£Ä"�ÝGg9×È`&n	�¥ó<X 
Ç��B. 3Ã���´"õ³g9"¼Ú. 
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 y:âÇÌU$ 
 

ýz�£(PT100, PTC) Xy:âÇÌU$ÑÝÌhX�DÄVpý
z�£���y:�D�BX�ÊÈ¬�<¥Îy:Û�ÈMOTOR 
1 TEMP. ALARM / MOTOR 2 TEMP. ALARMÄ 

 Vpýz»ÁÞ��ÇÌU$, íCÊîSô|ÇÌÈJ­Î�pÛ
� MOTOR 1 OVERTEMP. / MOTOR 2 OVERTEMP. �Á�p2b 
2{ÇÌÈG¥ó�ÁÊ�yº<`��yº<�ÔÈà¢�ÕÁ¤
 È�ýz!�y:�¹ßÄ 
 

 ü PT100 �£ÊXy:âÇÌ��DÈy¹�ãz�)!�BÄü
üÁ	�(PTC) �£ÊÈÌhX���	��È(0...4000 ohms). y
:��Büßë�D�Ö 
 

 	� 1: MOT1.TEMP ALARM L (1402)  
	� 2: MOT2 TEMP ALARM L (1602) 
 
ýzÇÌ�X�B: 
 
	� 1: MOT1.TEMP FAULT L (1403) 
	� 2: MOT2 TEMP FAULT L (1603)  
 

 VpÞÄ�D��ÊÈy:âÇÌ��á«¥�Ä 
 

 _Ö 
õ³g9î' 2 (AI2) üb PT100-	�©�X�£(3 þ�Ê)Èõ³
g9î' 3 (AI3) üb PT100-	�HSX�£(2 þ�Ê)Ä��	�
©�Xy:âÇÌ�Úÿ� 110°C ` 120°C ÄHSXy:âÇÌ�
Úÿ� 40°C ` 50°C Ä8ÊX�BVßÖ 
 
AI2 CONV MODE (107) = 5  
AI3 CONV MODE (110) = 4  
MOT1.[TEMP IN] (1401) = 10107    (²y�gÎ AI2: 10107) 
MOT1.TEMP ALARM L (1402) = 110 
MOT1.TEMP FAULT L (1403)  = 120 
MOT2.[TEMP IN] (1601) = 10110    (²y�gÎ AI3: 10110) 
MOT2.TEMP ALARM L (1602) = 40 
MOT2.TEMP FAULT L (1603)  = 50  
 

 ¼ã: 
' AI gÎ¹°C êΩ�)!ÊÈAI sÑ+X HIGH VALUE â LOW 
VALUE�DÑþSüÄ 
 
SDCS-IOB3 SÞXÇ��B�Søþî'Xg9	_×È�� +/-
10VÄ 
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                  î�ÔG¯  
                        	�±x  

È�	�Xýz±x3Ã¹î�	��XýzÔG¯ ¥�ÄÔGü 
ÔnýzÊ�ÔÄî�D+g9âCÊY¼²yÈCÊ�ü�g9µ 
Ë[KLIXON IN](1404)Ä'g9�Õ� 1 ¬� 0 ÊÈ�ÁÇÌ��
�Ä  
 

 

[TEMP IN]

TEM P ALARM L

1 4 0 1

1402
C:

TEM P FAULT L
1 4 0 3

C:

M O T O R  1  P R O T E C T IO N

M OD EL1.C URR
1 4 0 6

C:

M O DEL1.ALARM  L
1407

C:

M O DEL1.TRIP L
1 4 0 8

C:

M ODEL1.TC
1 4 0 9

C:

T 20

S P

M O T1 CALC TEM P
11402

[KLIXO N IN]
1 4 0 4

M O D E L1 .S E L
1 4 0 5

C:

O 1
D Ixx

O 2

107xx

107xx

T 20

S WH W

S DC S-
IOx-x

M

 
  

Ò 31 î�ÁÔGX�Á±x. 
 

       	�XÁõ_ È�	��OÝ�Á±xÄVp´©Èy�£	�XýzÈí'ô| 
X	�$��Bûb	�qn	�ÊÈÃSüô|Y¼X	�XÁõ

_Ä 
 
DCS500B �ÝøþÁõ_ÃàÊSüÄî�g9µË[MOTOR2] 
(913) �£X	v	�¯9ÜÖXõ_Ä 
 
 

 Q ac t

tim e

A

B
C

D

E

F

H

Accel. Constan t speed Dece l. S tandstill Accel.

100% Motor's  therma l capacity

Q k

 
 

 Ò 32 Qact âáàóQXGÏ  
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 ÞÒ<�Î QACT (	�ÁóK) �ýzÆ�XÞ�âß!¼Ú�
äÄüÆ�X 0-A-C-D �Èü D �î�b�ÁXÊÈ�DàÎ��
QÇÌÈGStÁâ�uÝ��â	�Á�£ÍhXU$ QACT = 
100% Ä´����|È�¹ü A �tóáîSô|ÇÌ üÆ�X
0-B-C-E-F-H �È´�ÊÈ�D�óSÈ�ÔXóQ<óÃ¹ÝÔU
¡áîõÄ 
 

 	�Xý�¹ÊÈ�D<�Èâ	�	�XG�ä7¨Ä 
 
             Iact2 
 Qact =   * ( 1 - e -t/τ ) * 100   (1) 
             Iref2 
 

 J�Ö 
 Qact ÁóK 
 Iact r�	�	� 

 Iref  	�­n, î��	�Xqn	� 
 τ  ýzÊÈ�D 
 100 6k´$ 
       t                ÊÈ 

 	��HÊÈý�õ_Ý¹ß@ã¬ê 
 
          Iact 2 
Qact   =    *  e -t/τ ) * 100   (2) 
          Iref2 
 
7V@ã(1) `(2) ��ÈÁõ_SüÌàXÊÈ�D¯ 	�tÁ` 
�HÄ 
 

         XtQ @ã 1 ` 2 uÝ×%r�	�¬bqn	�ÊXXtQX��Äü
õ_�­îôäÇÌÄ  
XtQ	�� I0. 
 

            Iact2 - I02 
 Qact =   * ( 1 - e -t/τ ) * 100  (3) 
           Iref2 - I02  
 
 
 

 Áõ_XÝ½ 
 

Áõ_��D MODEL1.SEL (1405)  ` MODEL2.SEL (1605)��Ä
VpuÝ��Áõ_(0)ÈíJgÎ��ÊÄ 
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 g9µË[MOTOR2] (913)  Ý½³c	v	��£XÁõ_Ä 
     [MOTOR2] (913)  
     0 = MODEL 1 ³c	v	��£ 
     1 = MODEL 2 ³c	v	��£ 
 
´8ÔþÁõ_³c	v	�¬êÈºÔþÁõ_�HÄ 
 
 

              y:$âÇÌ$ 
 

y:âÇÌ$XukÝßë�DX�0�Î�	� (Iref)  
 
 MODEL1.CURR (1406) 
 MODEL2.CURR (1605) 
 

 7��� 4096 (≅ 	�qn	�)Äî�áU
¬¹�ÄVp�b¤
os´ÈV�W�HáQÈS	�´©Ýqn	�²Á¤ ÈíU!

"¹�ÄV�ÔX²ÁóQ�	�qn	�X 85% ÊÈ¹�D�� 
0.85 * 4096 = 3481. 

  
 y:âÇÌU$î�¹ß¯þ�DÝ½  

 
 MODEL1.ALARM L (1407)  
 MODEL1.TRIP L (1408)  
 MODEL2.ALARM L (1506)  
 MODEL2.TRIP L (1507)  
 

 �¤¬�QÑoÃÝ½ñ��Ä_VÈy:!	��O²Á� √120 
* 100 = 109.5 %ÈÇÌ	��� √130 * 100 = 114 %.    
 
|$y:�� 90...100%ÈÇÌ�� 106...110%. 
 

 MODELx.ALARM L (xxxx)  = (y: %2/100) 
MODELx.TRIP L (xxxx)       = (ÇÌ %2/100) 
 
_. ÇÌU$� 106% --> MODELx.TRIP L (xxxx) = 112  
 
 
 
 
 

               Áõ_ÊÈ�D Áõ_XÊÈ�D�¹ß�D�n  
 MODEL1.TC (1409) 
 MODEL2.TC (1608) 
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 ÔU¼ãX�üukÇÌÊÈÊáÑÈySüÁõ_XÊÈ�DÄî

�	�
ô�î¤o	�Æ�È¹Æ�
BÔnX�QÏDBn	�

X�QÊÈÄ�D MODEL1.TC (1409) ` MODEL2.TC (1608) î�
ßÒÝ½Ä 
 

 

0.5 1.0 5.0 10 100

100

120

140

160

180

200

240

260

Current
Id /  %

Time (min
 

 
 Ò 33 	�XóQÆ��_. 

 ¼ã. ���_ÈáÍhÏ)r�	�Ä 

 _: 
Vp	�	�Þ��qn	�X 170%¹Þ� 1ÚsÈô|�h¹Ç
ÌÄ	�XXtQ�qn	v	�X 50%. ��ßIXÒÄ�D 
MODEL1.TC (1409) X�� 150Ä 
Ý½XÇÌ�� 106%. MODEL1.TRIP L (1408)  = 1062 /100 = 102. 
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 Ò 34 ÇÌ�� 106%Ê, MODELx.TCXÝ½Æ�  
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• 
|{
 
 

ÝÔoM^ô|ÈV¤�ÃêÔUÏ|X�ÛÄGSü×V<G�

�â3�O±Õ'!!BÄ
|{
â¬�<{
�Oà9Èü


|<
���Q¸�!	��O{óÔþ±Õo½È¹!'
|<

��âóQ¥óÏ|ÄDCS 500B X
|{
(BRAKE CONTROL )
sÑ+¤oZ��
|X`HNc{
ÈWÑ±�
|sÑâóz

×V<#×¹0Ä 
 

     ]< Vp{
S SDCS-CON-2Î��pÈê��ß¼«sÑÈ
|< 
�G�{
�ÁÜ�Õ (LIFT BRAKE (10304) = 0 )Ä 
 
Vp��ù0sÑÈí
|�ã��D EMESTOP BRAKE (307)�
nÖ 
    0 = ´�  (óz�ÊÊ
|<ÁÜ) 
    1 = Ý�   (
|<�GÁÜ) 
 

                   
|{
 
(BRAKE_CONTROL)  
                      sÑ+  
 

 

      @½±Õ @½±ÕsÑX@½­n­nÃâ9¾hü+êõ³g9XµË

[HOLD REF] (301)Ì²Ä&n±Õ@½�ÈÃ��D HOLD TORQ 
(307)�BÄVp [HOLD REF] (301)  uÝ²yÈ­ní��D 
HOLD TORQ (307)�nÄ 
 

      
|�� ��
|(�Ì)X���î�g9[BR RELEASE] (302)XD+êË
¯ {
Äî�¹D+g9êË9¾ RUNQ¸Ä 
 

ÔãózÛ� g9Ã[MIN SP IND] (303)  �¹sÑ+XÔãózÛ�Ä'ô|�
BXr�óz"bÔãóz$�ÊÈ¹g9ÃB!���ÄÔãó

zÛ�9¾óz¥� (SPEED MONITOR)sÑ+ÈW3Ã�ê¼�
Ûê DCS500BXhüsÑ+{óÄ 

  
     
|h( 
|��h(µËÃî�D+g9·È²y�
|{
sÑ+X

[ACK BRAKE] (304)  g9ÃÄúíÈyÚ[ACK BRAKE] (304) ²y
�
|��Q¸ LIFT BRAKE (10304), �CÊ¾ r�h(Ä 

  
     K|ÊÊ 'g9 BR RELEASE(302) ¥ÎK|Q¸Èèr�@½��±Õ@

½��âÈ
|<(�Ì)��È(LIFT BRAKE)(10304)gÎ�B!Ä
8âÈüK|ÊÊÊÈ  START DELAY (305)  �YÈ£óQ¸
(DECEL CMND) (10304)���È¹±Õóz­n�ÊÄK|ÊÊ
§3âÈóz×V<â­nÃÚ<��Ä(6k: 1 = 0.01s) 
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     06ÊÊ 06ÊÊX��Ê�â
|<XÁÜÊ�ÌàÄBR RELEASE(302)
� 0ÈGÎ�06Q¸âÈ
|{
sÑ+(BRAKE CONTROL)¹
£óQ¸(DECEL CMND)(10303)SÃÚ¥ó<Xg9� 0ÄS7ü
¤�¡=X	�Ô�£óÄ 'r�óz�ó"ÊÈ ÔãózÛ�
(MIN SP IND)g9���.Äcâ
|<��Q¸ ÊÄ ü06ÊÊ
óÈ, 
|<¤ (BRAKE RUN)Q¸îSóz×V<±Õüóz­
n�ÊX�Õß¹0Ä 06ÊÊ STOP DELAY (305)  §3âÈ 

|<¤ Q¸3\�È 8Ê��
|<��9±Õ¡=X�N�
ÕÄ(6k: 1 = 0.01s) 
 

          sÑ ßÒ�
|{
üK|`06ÊXÊc . 
 

 
BR RELEASE

TREF ENABLE

Torque reference

LIFT BRAKE

START DELAY 

SPEED .

DECEL CMND

MIN SPEED L (2201)

Delay until torque has reached desired level

Hold Torque/Hold Ref

BRAKE RUN

STOP DELAY

MIN SPEED (12201)

 
  

Ò 35 
|{
sÑ 
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O1
DI8

O2

10715
10716

RUN

[IN]

DO6

[INV IN]

LIFT_BRAKE811

812
>1

TREF OUT
BRAKE CONTROL

TREF ENABLE

10301

10302
[HOLD REF]

[BR RELEASE]

[MIN SP IND]

START DELAY

STOP DELAY

HOLD TORQ

305C:
306C:
307C:

301

302

303 10303
DECEL CMND

BRAKE RUN
10305

SP

T5

T20

SP

SP

T20

EMESTOP BRAKE
308

C:

[ACK BRAKE]
304

LIFT BRAKE
10304

[ON/OFF]

DRIVE LOGIC

[RUN1]

901

902

SP

[RUN2]
903

[RUN3]
904

MIN SPEED 

OUT

SPEED CONTROL

12004

12005

[IN]

[RINT]

[BAL]

[BAL REF]

[BAL2]

[BAL2 REF]

2009

2010

2011

2006

2007

2008

[HOLD]
2012

IN LIM

SP

KP

SET1

VAL1

SET2

VAL2

DROOPING

HOLD

CLEAR

[IN]

LOC.SP.REF

[RES_IN]
[HOLD]

ACT

RAMP GENERATOR
1701

1702 11701LOCAL
0

H

OUT
1703

1707
11702

ACCEL

SIGN

4

(To figure 4)

SP

0

1803C:

11703
COMP

12201 
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TREF OUT TREF OUT (10301) �
|<'ÔÊX@½­ngÎ. Wî�²y�

óz{
X [BAL REF] (2009) .ÃÄ¹@½­nî�Ä10302ÅÃX 
TREF ENABLE Q¸��Bóz×V<XÃÚÚ£Ä  
 

TREF ENABLE �egÎ TREF ENABLE (10302)  ü BR RELEASE � 0 Æ 1¬ê
Ê���,È' START DELAYÄK|ÊÊÅ§3 âÈ�U6X`¡
�ÕÚÿ�Ö 
    0 = TREF OUT (10301) �Ê  
   -1 = TREF OUT (10301) 0�@½­n 
 

DECEL CMND �egÎ DECEL CMND (10303) üb{
óz×Vóz­nXÝ
´Äc�
|<X��ÈY¼uÊ<���ÕÁ��|ÊÊÊÈ�

�6ÈS×ó�kóz­nÈS	�Ô�tó, 'ßõ[BR 
RELEASE] (302) aõ� 0Æ1¬êÊW��aõ��¡á¯ �|
ÊÊ|0ÄüÔ�tó!`06Q¸�âÈ ÃÚ¥ó<��î�¹
Q¸Sóz­ng9�ÊÄ 
 

LIFT BRAKE '	��k�ó@½ (r�@½ = TREF OUT) âÈ gÎ LIFT 
BRAKE (10304)  üb'Ô��
|Ä 
 

BRAKE RUN gÎ BRAKE RUN (10305)  üb{
ô|�e DRIVE LOGIC sÑ 
+Xg9µË RUN1, RUN2 ê RUN3, ¹­Î¬�<X RUNQ¸. 
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• =)g9 /gÎ ü DCS 500BX{
SÞÈ¬Ýøþõ³9Ã· A13â A14ÈWÀ

üÛ�ßc�þ�n�ÄVp²yZ SDCS-IDE-1=)SÈ¬Ã¹a
rt`þõ³g9· A15â A16� 7þD+g9Ã· D19�DI15Ä  
 
VÄ: � VÄ Ô´  
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• î����� 
FIELDBUS ¯ î� 

Vpüb{
ô|ê<�ô|�ÕXõ³`D+£áóÈÃ¹SüÎ

b� î�õ+X� ²y9rtµC£êµË�zÄî�õ+X_

Ëî����� FIELDBUSsÑ+9��Ä­¬�<X{
DBÝ
16!µC,|üDB� DATASET 1` 3sÑ+�È­osÑ+X
gÎ�ÔÝhüXU�²y�JWsÑ+Xg9éîÈàî�DB�

2 ` 4ÈÃÚµC�¬�<ôg�{
Ï³Ä  
 

 ßë�Ø¡áà_ËX� î�Ö!<:  
- NPBA-02 üb PROFIBUS #� 
- NCSA-01 üb ABB X PLC -- CS31 / AC31  
- NMBA-01 üb MODBUS #� 
- NMBP-01 üb MODBUS PLUS #� 
- FCI übî� AF100��â ABBX PLC î�  
- ºêÈ VpSüZ ABB@ÌX PLCÖAC70X±ÈáÔ 
                            UÖ!<È3Ã¹`ä� î��ßÄ   
 
ÈîµCÈË�×£Ä� î�õ+XÝG�mÖ Description of the 

drive-specific serial link interconnections  
 

 î�õ+U!ÜáàXCÊ��ÄSü ß<�CÊP�ûÈâ Ä 
- NPBA-02; CÊ�� 2.1  
- NPBA-02; CÊ�� 2.2  *  
- NCSA-01; CÊ�� 1.5  *  
- NMBA-01; CÊ�� 1.5  *   (�ÕîÒy)  
- NMBP-01; CÊ�� 1.5  *   (´�Dx6)  
- FCI; CÊ�� 1.3  *  
- AC70; CÊ�� 1.1-1  *  

(ÛÝ * X���¤�ü�È¹_ËXî�õ+Uâ�Ý¹CÊ�
�X¬�<!ÜSü)Ä  
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• 12 Ý¶!B 12- Ý¶¬�<KÝßëì�Ö 

- 
XÍo		%XE¡,_V£åZä¶	_tûZÈ�	�gÎ
Ño× 

- 
XZ	��¶×�kZÈãX@½¶| Ä 
 

 12 Ý¶¬�<�Ý�¢�ã!BXÄ ���óz{
�ãX 6 Ý 
¶¬�<È ¢��	�{
�ãX 6 Ý¶¬�<Ä8ê��¬ó÷
Í	���o	)�¯ {
Ä  
 

 12 Ý¶X{
�ßÆ�Û�CÊY¼r�ZÈ �ü¡0!È3Ô¨
��nÝG�DÈ­�!ÑS øÄs[¬�<5î��ãÔ�¹
0Ä 
 

 
BáàXhü��È¬�<X!B3áàÖ 
- 2QÏ³Ö 

12Ý¶sÑ+±Õá¬×�î�õ³gÎ-g9Ú��ÕÎX	
�­nµËÕ­¢�GÃÄ 
º�)ÀX�` MASTER – FOLLOWER 1.1 

- 4QÏ³: 
üSü 12 Ý¶sÑ+XÎ�Þ× ÔU�BÌG�DÈ²yÌh
XéîÄ 
º�)ÀX�` DCS 500 Planning and Startup for 12 Pulse 
Power Converters 
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• DB�)<  DCS500B ¬ÙÀÔþDB�)<übDB�£� ¹�)<EÝ �Ã

�)î'Ä £Ãî'X�)�£� ����þ��DB Ä 
DB�)<(DATA 
LOGGER)sÑ+ 
 

6Ã�)î'�Ö 
 
    DLOG1.[IN] (601) 
    DLOG2.[IN] (602) 
    DLOG3.[IN] (603) 
    DLOG4.[IN] (604) 
    DLOG5.[IN] (605) 
    DLOG6.[IN] (606) 
 
£5î'ÑÃ¹üÔnÊÈY¢ DCS500B Y¼��Ï)¿ó_
Ê Ä �X��ÊÈ(1...1000s) Ã���Èh�D DLOG.SAMPL 
INT (610) (1...1000ms)�BÄ¹��ÊÈÍ�Ýî'ÑÌàÄ 
 
Ãü CMT/DCS500 ¹KÈÝÒ6êD+�ã¥�Øî'X���
�Ä  
 

 K'¡0ÊÈ¾UÚÔU��X�D/µËöé²y�ÌhXDB�
)<î' DLOG1.[IN] (601) ... DLOG6.[IN] (606) �Ã¹¯ ¥�
ZÄ   
 
î�¹ß�D DLOG.TRIGG COND (607) Ã¹Ý½º¥5ÊÖ 

 0 = ê¼º¥  
1 = �p+ ê¼º¥ 
2 = 'DB�)<î' 1�øþ²ÁDBXÂ�ûb DLOG TRIGG  
      VALUE (608)n�X�Êº¥  

 3 = 'DB�)<î' 1�X�Y� DLOG TRIGG VALUE (608)   
      X�Êº¥  
4= 'DB�)<î' 1�X�"b DLOG TRIGG VALUE (608) 
      X�Êº¥  
 
¼ã! Ã¹ýüsÑ+9�BÔoÈá�Xº¥5Ê. 
 
º¥�âX��DÈÃ��D DLOG.TRIGG DELAY (609)  (0 ... 
1000)9�n. 
 

 �_: 
DB�)<üb¥�óz¡h�©�ß�Xóz#ÂÄ �£�� 
[STEP] (2002) , STEP RESP (12003).Ä'[STEP] (2002)  Y��B 
XU$ÈV 10(­n
� ��� 100)Êº¥Ä 
 
�B: 
    DLOG1.[IN] (601)  ²y� 2002 
    DLOG2.[IN] (602) ²y� 12003 
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     DLOG.TRIGG COND (607) = 2,  
'DB�)<î' 1�øþ²ÁDBXÂ�ûb DLOG TRIGG 
VALUE (608)n�X�Êº¥. 

  
DLOG.TRIGG VALUE (608)  = 10 
DLOG.TRIGG DELAY (609)  = 800  
º¥�!È±- 200 þ���XDBÈº¥�âÈa�)ß 800 þ
���XDBÄ  
 

 DLOG.SAMPL INT (610)  = 3msÈ��Èh�n�Ä ü�B��È
hÊÈÔU¼ã�Ú|[ × þSX��ÈhîS¿ó¬êÊXµË
DBö�Ä 
 
DB�)<X�ÕÃ��D DLOG STATUS (10601)�ÏÎ  
   0 = �)<N 
   1 = �)<ü��DB 
   2 = {óº¥ 
   3 = º¥â�)<06 
   4 = 06Q¸â�)<06 
   5 = º¥�06Q¸�â�)<06  
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• ü�_Ê î�ü�_ÊÄ USER EVENTÅ sÑ+Ã¹Ú_Êêßü DCS 

500B CÊ�. 
 
g9[IN]  � 1Ê��Úê¼y:ê�p�)��p�)< Fault 
Logger �Ä 
 
Sü�D TYPE Ý½ê¼_ÊXO_: 
   0 = FAULT: TRIPLEVEL 1 (�²Ã, ��`¢�yº<�Ô) 
   1 = FAULT: TRIPLEVEL 2 (�²Ã`��yº<�Ô) 
   2 = FAULT: TRIPLEVEL 3 (�yº<�Ô) 
   3 = ALARM                         (¾Ýy:Û�) 
   4 = EVENT                         (¾�)��p�)<�)   
 
Sü�D DLY (ÊÊ) Ý½��ÊÊÄ ê¼_ÊÕÁÝ�XÊÈ�O
Sb���XÊÊÊÈÈÈ�W�y
Ä 
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• �p�� '�pêy:¥óÊÈî{óíÃ·Õ. ­o·ÕîôÕ­�p�)

< (Ôî 100 þú¥óÊÈµCXíÃ·Õ)ÄÃ¹î�{
¬ê
CMT/DCS500¹K9�¹�p�)êy:·ÕÄ  
 

 ¥óo		_�p_ÊÊÈÏ³CÊÚ�pç�<`�p�)<�X 
DB±,�{
S SDCS-CON-2 ÞX,|<�Ä 
 

 {
S SDCS-CON-2 �Ý¾��ßcÄßcîÚô|'!X�Õî
�DÕu��Î9Ä ­o·Õü�` "¡0ÛÐ"  �ÝÈâÄ 
 

�pØÚ(FAULT 
HANDLING)sÑ+ 
 

£Ôþ�pêy:/�ÕÈÑÝØ¾XíÃ·ÕÄî¥óXDBêy
:0�Ô¥XµC��)ß9Ä LATEST FAULT (11106) `Ô¥X
y: LATEST ALARM (11107)�)Ä�p�Õ+ FAULT WORD1 
(11101), FAULT WORD2 (11102), FAULT WORD3 (11103) `y:
�Õ+ ALARM WORD1 (11104), ALARM WORD2 (11105), 
ALARM WORD3 (11106)�,­oY� ÙÀZ DCS500B �ÝÃÑî
Î�X�p`y:X�Õ!.  
 

�pây:µË  
�¡0ÛÐ 
 

�p+! ��) A – µË< 11101/11102/11103 
 

y:+! ��) A – µË< 11104/11105/11106 
 
 

     �p�)< Ô¥X�pµCÈÃ¢�D LATEST FAULT (11107)�ÏªÈ Ô¥
Xy:µCÃ¢�D LATEST ALARM (11108)�ÏªÄ ¹�D3Ã
0��p�)<XÎ�öéÄ�p�)<Ã�) 100 þú¥óÊÈ
µCX_ÊÈy:`�pÄ �p�)<XY�Ãî� CMT/DCS500 
¹Kê{
¬ÏªÄ  
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�D(CONSTANTS) s
Ñ+ 

DCS 500B CÊ��BZÔo�D, Ã¹übhüCÊê�©Ä 
 

�e�D �e�D gÎ D� 
 CONSTANT 0  (12501) LOGIC 0 (�) 
 CONSTANT -1  (12502) LOGIC 1 (ó) 

 
D+�D D+�D  gÎ D� 
 CONSTANT 1  (12503) 1 
 CONSTANT 2  (12504) 2 
 CONSTANT 10  (12505) 10 
 CONSTANT 100  (12506) 100 
 CONSTANT 1000  (12507) 1000 
 CONSTANT 31416  (12508) 31416 (≈ π * 100) 
 EMF 100%  (12509) 3786 
 TORQ 100%  (12510) 4000 
 TORQ -100%  (12511) -4000 
 CUR,FLX,VLT 100%  (12512) 4095 
 CUR,FLX,VLT -100%  (12513) -4095 
 SPEED 100%  (12514) 20000 
 SPEED -100%  (12515) -20000 

 
¾�µË

(FREE_SIGNALS) 
sÑ+ 

­oµËÃî� CMT/DCS500 ê{
¬¯ �B. J�Ã0�áà
hüO_X­nÄ�ô|; ¹­n�!ÈW�O²y�7BXg

9Ãô|!Ñ; ÄVp��Z BACKUPSTORE MODE È­o�
�áî�,|½ 
 

 �B�D gÎ ×È 
 SIG1(SPEED REF)  (12516) -30000...30000 
 SIG2(SPEED STEP)  (12517) -30000...30000 
 SIG3(TORQUE REF A)  (12518) -30000...30000 
 SIG4(TORQUE REF B)  (12519) -30000...30000 
 SIG5(TORQUE STEP)  (12520) -30000...30000 
 SIG6(LOAD SHARE)  (12521) -30000...30000 
 SIG7(FLUX REF)  (12522) -30000...30000 
 SIG8(EMF REF)  (12523) -30000...30000 
 SIG9(FORCE FWD)  (12524) -30000...30000 
 SIG10(FORCE REV)  (12525) -30000...30000 
 SIG11(CURRENT REF)  (12526) -30000...30000 
 SIG12(CURRENT 

STEP) 
(12527) -30000...30000 
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A 
Actual speed based on EMF, 25 
adaptive gain, 32 
Additional Commutation Reserve, 45 
AI1, 6 
AI2 function block, 37 
AITAC, 6, 24 
AITAC CONV MODE, 24 
ALARM WORD1, 92 
ALARM WORD2, 92 
ALARM WORD3, 92 
Analog Input Error Codes, 8 
Analog Input Function Block, 6 
Analog Output Function Block, 9 
Analog Outputs, 9 
analogue tacho generator, 23, 24 
ARM ALPHA, 45 
ARM ALPHA LIM MAX, 45 
ARM ALPHA LIM MIN, 45 
ARM DIR, 47 
Armature Current Scaling, 43 
Autotuning, 13 

B 
backlash, 32, 39 
BACKUP STORE MODE, 3 
Brake Release, 76 

C 
Calculation of speed, 25 
Changing of the direction, 27 
Closing Control of the Contactors, 16 
CMT/DCS500, 4, 21 
Coast Stop, 19, 20 
compensation, 28 
Connections between Function Blocks, 
4 
Const_Ref , 26 
constant reference, 26 
CONV MODE, 6 
Current Difference Alarm, 43 
Current Limitations, 37 
Current Reference Limitation, 43 
Current Reference Rise Time, 43 
Current Response Test, 43 

D 
Data Logger , 87 
DCF503-0050, 51 
DCF504-0050, 51 
Diagnostics , 92 
Digital and Analog I/O, 5 
Digital Input Function Blocks, 5 
Digital Output Function Block, 5 
Discontinuous Current Point, 44 
Drive Logic, 16 
Drive Logic Function Block, 16 
DROOPING, 33 

DXN, 45, 46 
dynamic braking, 17 

E 
e, 31 
Earth Fault, 66 
EME STOP, 19 
EME STOP MODE, 19, 27 
Emergency Stop, 19 
emergency stop function, 27 
EMESTOP ACT, 19, 20 
EMESTOP RAMP, 27 
EMF, 23, 61 
EMF reference handling, 62 
EMSTOP RAMP, 18, 19, 20 
external torque reference, 42 

F 
Fault Alarm Signals, 92 
Fault Handling, 92 
Fault Logge , 92 
FAULT WORD1, 92 
FAULT WORD2, 92 
FAULT WORD3, 92 
FEXC SEL, 50, 51 
FEXC STATUS, 50 
FIELD ACK VIA AI, 51 
FIELD ACK VIA DI, 51 
FIELD HEAT SEL, 60 
Field heating , 60 
FIELD MODE, 61 
Field Reversal , 54 
FIELD WEAK POINT, 62 
Filtering of the actual speed, 25 
Firing Angle Limitation, 45 
follower drive, 37 
Force field direction, 55 
FPROM-memory circuit, 2 
Free signals , 93 
Free Wheeling Function, 53 
FRS, 30, 32 
Function Blocks , 4 

G 
Gear backlash compensation, 40 
GEAR.START TORQ, 39 

H 
HOLD, 27 
Holding Torque, 76 

I 
I MOTN A, 47 
Identification of the Converter 
Software version, 3 
Identification of the Field Exciter 
Software version, 3 
incremental encoder, 23, 24 

integrator time constant, 32 

K 
KLIXON IN, 69 
KPSMIN, 32 
KPSWEAKFILT, 32 

L 
LATEST ALARM, 92 
LATEST FAULT, 92 
Limitation, 26 
Load sharing, 37 
LOCAL, 21 
Local/Remote , 21 
LOCAL/REMOTE, 27 
Logical constants, 93 

M 
Main Reference Selection , 26 
Manual Tuning, 12 
Measured Motor Temperature, 67 
Measurement selection, 67 
Minimum Speed Indication, 76 
Motor 1 Protection , 67 
Motor 2 Protection , 67 
motor temperature, 67 

N 
Network overvoltage, 65 
Network reactance, 46 
Network undervoltage, 65 
Network voltage measurement, 65 
Numerical constants, 93 

O 
Opening Control of the Contactor, 17 
Opti-Torque, 56 
Over -temperature, 66 
Overcurrent, 65 
overtemperature fault, 17 

P 
Parameter Sets, 2 
Passing of the RAMP function, 28 
PERIOD btw.POT1/2, 12 
PI controller, 44 
polarity of the analogue tacho, 24 
POT1 VALUE, 12 
POT2 VALUE, 12 
proportional gain, 32 
PS5311, 24 
PT100 sensors, 67 

R 
Ramp function, 28 
Ramp Generator, 27 
REF SEL function block, 26 



�) 
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Reset the drive fault, 20 
rise time of the current reference, 43 
Run Control, 17 
RUN-command to zero, 18 
RUNNING, 17 

S 
Saving the program, 2 
Scaling of the actual voltage, 25 
SDCS-CON-2, 5, 9, 24 
SDCS-FEX-1, 50 
SDCS-FEX-2, 51 
SDCS-IOB-2x, 5 
SDCS-IOB-3, 9, 24 
SDCS-IOE-1, 5 
Selection of the Field Exciter, 50 
Settings, 11 
Short Circuit Current, 46 
SOFTPOT, 26 
Software version, 3 
SPEED ACT, 25 
SPEED ACT FILT, 25 
SPEED ACT FTR, 25 
speed control, 30 
Speed Control Function Block , 32 

SPEED ERROR function block, 30 
SPEED MEAS MODE, 24 
Speed measurement mode, 24 
speed reference, 23 
Speed scaling , 23 
Speed Step, 30 
SQUAREWAVE, 12 
stall protection, 34 
START INHIBIT, 17 
Stop Control, 18 

T 
tacho generator adaption board, 24 
TACHO PULSES, 24 
TACHOPULS NR, 24 
TEST REF, 12 
TEST REF SEL, 12 
thermal model, 69 
thermal preloading, 71 
Thermal time constant, 72 
TORQ REF HANDLING function block, 
42 
Torque Limits, 38 
torque reference chain, 37 
Torque Reference Scaling, 37 

Torque reference selection, 37 
Torque Step, 43 
trip main contactor and field contactor, 
17 
trip main contactor, field contactor and 
fans, 17 
trip the main contactor, 17 
tripping, 17 
Tuning of Current Regulator, 45 

U 
U CONV V, 65 
U MOTN V, 47 
U NET MIN1, 65 
U NET MIN2, 65 
U SUPPLY, 47, 65 

W 
WIN MODE, 31 
WIN SIZE, 31 
window control, 31 
Window Control, 31 
Window Size, 31 
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概述 

 
完整的软件由相连的功能模块组成。每一个单独的功能模块可以连接组成能实现全部功能

的辅助功能模块。  

 

所有功能模块可以再分为两类： 

 

· 常用功能模块，此类功能模块经常使用，将在本手册中说明。 

· 特殊功能模块，此类功能模块虽然在软件中作为标准特性给出， 但当有特殊要求时必须专

门激活。包括：有 2或 4路输入的“与”门，有 2或 4路输入的“或”门，有 2或 4路输

入的加法器、乘法器、除法器等；或闭环控制功能，如积分器，PI 调节器，D-T1 元素

等。 

 

所有的功能模块都带有标着数字的输入输出线。这些输入输出线同样可以分为两类： 

 

设计连接的输入 

 

 
 901 DRIVE LOGICDI7 10713

输出 输入  
 

按如下步骤更改不同功能模块间的连接:  

·首先选择输入，  

·然后连至输出。  

所有首端和末端上标有一个点的连接线都可以

被更改。  

 

设置数值的参数 

(例如斜坡上升时间/斜坡下降时间, 控制器给

定，参考值等)  

 

RAMP GENERATOR

P6

P2

P4

1708

1709

1710

Parameter

Value

Value

Value

 
   缺省设置 

按如下步骤选择输入/参数:  

·忽略最右边两个数字; 余下的数字表示所要选择的功能组   

·最右边两个数字表示元素号 

 

       

 D I 7 10713

     
 

可以用控制盘 CDP312 来选择, 用（双箭头）来选择 组，（单箭头）来选择元素，或者用 PC

程序 CMT/DCS500B. 

 

组 107 
元素 13 
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DCS 500 的参数 

DCS/DCF 500B 的参数包含两种类型（参数和输入）并被分成了若干不同的参数组。同一组的参

数/输入属于控制程序的同一功能部分，在一个参数组中的最大参数号是 99。 

(在本手册中术语“参数”包括参数和输入)  
 

每一个参数的描述方式相同，如下表所示： 
 

名称 

功能模块（标准功能模块）的参数     (S11/16 ). 

   解释   

 

索引 数据类型 换算系数 最大值 最小值 缺省值 单位 

名称    与在控制盘上看到的格式相同。 

参数  此参数所属的功能模块；行尾给出了标准程序图（见系统描述最后附图）中此参

数所在的页码。某些参数在新版软件中首次提到。 

解释  详细描述 

索引    参数的索引包括组号和元素号。最后两位数是元素号，它前面的为组号： 

      101  =>  参数组 =  1,   元素 = 01 

      1404 =>  参数组 =  14,  元素 = 04。 

数据类型   以短码的形式表示： 

      FB_I:  功能模块的输入管脚 

      FB_P:  功能模块的参数 

      P:   参数 

      I2   16 位带符号的整数 

    E2   选择参数 

      PB   压缩的布尔值 

    B   布尔值  

    U2   16 位不带符号的整数 

    C4   与功能模块的输出或一些参数/信号相联。 

 

换算系数  本页中换算系数以符号或常数的形式表示。符号及其换算系数在下表中列出。 

 

换算系数 (=100%) 计算：内部值 到  物理值 换算系数用于（引用） 

  0.001  内部值* 0.001 [unit]  ----  

  0.01  内部值* 0.01 [unit]  5.03, 10.18 及其它  

  0.1  内部值* 0.1 [unit]  4.14, 17.08 及其它 

  1  内部值* 1 [unit]  1.08, 2.02 及其它 

MCURR (  4095)  内部值* 5.02 [A] / 4095 4.02; 14.06; 电机电流 A  

FCURR (  4095)  内部值* 5.04 [A] / 4095 13.01, 13.05; 励磁电流 A  

VOLT (  4095)  内部值* 5.07 [V] / 4095 13.11, 15.08; 电压 V  

SPEED ( 20000)  内部值* 21.03 [RPM] / 20.000  1.02, 17.01; 电机转速 RPM 

CCURR (  4095)  内部值*  105.09[A] / 4095   4.09, 3604; 变流器电流 A  

TORQ (  4000)  内部值* 100.0 [%] / 4000 4.01, 13.19; 电机转矩 %  

CURR (  4095)  内部值* 100 [%] / 4095 10.13; 电流  以%表示  

FLUX (  4095)  内部值* 100 [%] / 4095 10.02, 10.09; 磁通  以%表示 

EMF (  3786)  内部值* 100 [%] / 3786 10.03, 10.11; 电机 emf  %  

BI 

(逻辑输入) 

不等于 0 

0  

= TRUE 

= FALSE 

BO 

(逻辑输出) 

-1 

0  

= TRUE 

= FALSE 
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最大值 HL = 上限; 以内部值的形式给出  

最小值 LL = 下限;  

缺省值 以内部值的形式给出 

单位 不论最大值、最小值或缺省值乘以换算系数，然后带上单位后才可得到物理值 

 

举例:  定义电机标称电压的参数如下表示: 

 

U_MOTN_V 

SETTINGS 功能模块的参数。                               (S2/16 | S21.232 修改) 

电机 1的标称电压，单位伏特。（更高上限于  S21.232）      

501 FB_P: I2 SC: 1 HL: 1800 LL: 0 D: 0 U: V 

 

名称 U_MOTN_V   

参数 可在 SETTINGS 功能模块中找到，在标准程序图的 2/16 页，该参数在软件版

本 S21.232 中被修改过，并保留了新功能。 

解释 详细描述    

索引 组 = 5,   元素 = 01 

数据类型 FB_P: 功能模块的参数  

 I2 16 位带符号整数    

换算系数 = 1    

最大值 1800    

最小值 0     

缺省值 0  (对于类型 C1, C2, C3:由变流器自动设定)    

单位 =伏特; 例如: HL (= 1800) * SC (= 1) = 1800V   
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DCS 500 的信号 

DCS/DCF500B 的信号被分成了若干不同的信号。同一组的信号属于控制程序的同一功能部分，

在一个信号组中的最大参数号是 99. 
 

每一个信号的描述方式相同，如下表所示: 
 

名称 

功能模块（标准功能模块）的信号     (S11/16 ). 

   解释   

 

索引 数据类型 换算系数 最大值 最小值 缺省值 单位 

 

名称    与在控制盘上看到的格式相同。 

信号  此信号所属的功能模块；行尾给出了标准程序图（见系统描述最后附图）中此信

号所在的页码。某些信号在新版软件中首次提到。 

解释  详细描述 

索引    信号的索引包括组号和元素号。最后两位数是元素号，它前面的为组号： 

      10101  =>  参数组 =  101,   元素 = 01 

      11401  =>  参数组 =  114,   元素 = 01。 

数据类型   以短码的形式表示： 

      FB_O:  功能模块的输出管脚 

      S:   信号 

      I2   16 位带符号的整数 

    E2   选择参数 

      PB   压缩的布尔值 

      B   布尔值  

U2   16 位不带符号的整数 
换算系数 见前表   

最大值  以内部值的形式给出，用户可以更改。  

Minimum  以内部值的形式给出，用户可以更改。  

缺省值 不用于信号  

单位  给出参数的单位  

 

举例，给出电机实际电压的信号如下表示: 
 

U_ARM_ACT 

SETTINGS 功能模块的信号. ( S2/16 ) 

电机的实际电压。 换算给予信号 U_NET_DC_NOM   

10505 FB_O: I2 SC: VOLT HL: - LL: - D: - U: V 
 

名称     与在控制盘上看到的格式相同。 

信号   可以在 SETTINGS 功能模块中找到，在标准程序图的 2/16 页 

解释   详细描述 

 索引   组 = 105,   元素 = 05   

 数据类型  FB_O: 功能模块的输出管脚 

  I2 16 位带符号整数    

 换算系数  =VOLT   

 最大值  无   

 最小值  无     

缺省值      无    

单位      =伏特;    
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组 1:模拟输入  ANALOG INPUTS   

AITAC_CONV_MODE 

AITAC-功能模块的参数。       ( S4/16 ) 

输入信号类型的选择如下: 

 0 = DISABLE  本通道没有使用 

 1 = +/-10V OR +/-20 mA   -10...+10V IOB3 

   -20...+20mA IOB3: 跳线 S1:1-2 联接 

 2 = 4...20 mA   4 ... 20mA IOB3: 跳线 S1:1-2 联接 

 3 = TACHO VOLT. +/-10V   90...270V IOB1, CON-2: X3:1-4: 

    30... 90V IOB1, CON-2: X3:2-4: 

     0 ... 30V IOB1, CON-2: X3:3-4: 

101 FB_P: E2 SC: - HL: 3 LL: 0 D: 0 U: - 

AITAC_HIGH_VALUE   

AITAC-功能模块的参数。                     ( S4/16 ). 

该值与输入信号的上限相对应 (+10V/20mA) 

102 FB_P: I2 SC: SPEED HL: 32767 LL: -32768 D: 30000 U: rpm 

AITAC_LOW_VALUE 

AITAC-功能模块的参数。                     ( S4/16 ). 

该值与输入信号的下限相对应 (-10V/0mA/4mA) 

103 FB_P: I2 SC: SPEED HL: 32767 LL: -32768 D: -30000 U: rpm 

AI1_CONV_MODE 

AI1-功能模块的参数。       ( S4/16 ). 

输入信号类型的选择如下: 

 0 = DISABLE, 本通道没有使用 

 1 = +/-10V OR +/-20 mA -10...+10V IOB1, IOB3, CON-2 

  -20...+20mA IOB1, CON-2: X3:5-6 之间电阻为 500 欧 

   IOB3: 跳线 S1:3-4 联接 

 2 = 4...20 mA  4 ... 20mA IOB1, CON-2: X3:5-6 之间电阻为 500 欧 

   IOB3: 跳线 S1:3-4 联接 

104 FB_P: E2 SC: - HL: 2 LL: 0 D: 1 U: - 

AI1_HIGH_VALUE   

AI1-功能模块的参数。                             ( S4/16 ). 

该值与输入信号的上限相对应(+10V/20mA) 

105 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32767 LL: -32768 D: 20000 U: - 

AI1_LOW_VALUE 

AI1-功能模块的参数。                     ( S4/16 ). 

该值与输入信号的下限相对应(-10V/0mA/4mA) 

106 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32767 LL: -32768 D: -20000 U: - 
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AI2_CONV_MODE 

AI2-功能模块的参数。        ( S6/16 ). 

输入信号类型的选择如下: 

 0 = DISABLE 本通道没有使用 

 1 = +/-10V  +/-20 mA -10...+10V IOB1, CON-2, IOB3 

  -20...+20mA IOB1, CON-2: X3:7-8 之间电阻为 500 欧 

   IOB3: S1:5-6 联接 

 2 = 4...20 mA  4 ... 20mA IOB1, CON-2: X3:7-8 之间电阻为 500 欧 

   IOB3: S1:5-6 联接 

 3 = 1 x PT100  IOB3: S5:3-4  +  S2:1-2, 3-4, 5-6, 7-8 

 4 = 2 x PT100  IOB3: S5:3-4  +   gain = 1  

 5 = 3 x PT100  IOB3: S5:3-4  +   gain = 1   

 6 = PTC, BOARD IOB3   IOB3: S5:1-2  +   gain = 1  

 7 = PTC, BOARD IOB1  IOB1, CON-2: S1: 23-24 (+10V source)  

107 FB_P: E2 SC: - HL: 7 LL: 0 D: 0 U: - 

AI2_HIGH_VALUE   

AI2-功能模块的参数。          ( S6/16 ). 

该值与输入信号的上限相对应 (+10V/20mA) 

108 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32767 LL: -32768 D: 2000 U: - 

AI2_LOW_VALUE 

AI2-功能模块的参数。          ( S6/16 ). 

该值与输入信号的下限相对应 (-10V/0mA/4mA) 

109 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32767 LL: -32768 D: -2000 U: - 

AI3_CONV_MODE 

AI3-功能模块的参数。         ( S11/16 ). 

输入信号类型的选择如下: 

 0 = DISABLE 本通道没有使用 

 1 = +/-10V or +/-20 mA -10...+10V IOB1, IOB3, CON-2  

  -20...+20mA IOB1, CON-2: X3:9-10 之间电阻为 500 欧 

   IOB3: S1:7-8 联接 

 2 = 4...20 mA  4 ... 20mA IOB1, CON-2: X3:9-10 之间电阻为 500 欧 

   IOB3: S1:7-8 联接 

 3 = 1 x PT100  IOB3: S5:3-4,+S3:1-2,3-4,5-6,7-8 conn.

 4 = 2 x PT100  IOB3: S5:3-4  +  gain = 1  

 5 = 3 x PT100  IOB3: S5:3-4  +  gain = 1  

 6 = PTC, BOARD IOB3  IOB3: S5:1-2  +  gain = 1  

110 FB_P: E2 SC: - HL: 6 LL: 0 D: 0 U: - 

AI3_HIGH_VALUE   

AI3-功能模块的参数。                         

(S11/16 ). 

该值与输入信号的上限相对应 (+10V/20mA) 

111 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32767 LL: -32768 D: 2000 U: - 

AI3_LOW_VALUE 

AI3-功能模块的参数。                    (S11/16 ). 

该值与输入信号的下限相对应 (-10V/0mA/4mA) 

112 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32767 LL: -32768 D: -2000 U: - 
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AI4_CONV_MODE 

AI4-功能模块的参数。        (S11/16 ). 

输入信号类型的选择如下: 

 0 = DISABLE 本通道没有使用 

 1 = +/-10V or +/-20 mA -10...+10V IOB1, CON-2  

   IOB3: S1:11-12, 13-14 不联接 

  -20...+20mA IOB1, CON-2: X4:1-2 之间电阻为 500 欧 

   IOB3: S1:9-10 联接 

                                                S1:11-12, 13-14 不联接 

 2 = 4...20 mA  4 ... 20mA IOB1, CON-2: X4:1-2 之间电阻为 500 欧 

   IOB3: S1:9-10 联接 

         S1:11-12, 13-14 不联接  

   3 = EARTH FAULT MON.  IOB3: S1:9-10 不联接 

         S1:11-12, 13-14 联接 

        接线: X3:11, 12 

113 FB_P: E2 SC: - HL: 3 LL: 0 D: 0 U: - 

AI4_HIGH_VALUE   

AI4-功能模块的参数。                       

(S11/16 ). 

该值与输入信号的上限相对应(+10V/20mA) 

114 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32767 LL: -32768 D: 2000 U: - 

AI4_LOW_VALUE 

AI4-功能模块的参数。                     (S11/16 ). 

该值与输入信号的下限相对应(-10V/0mA/4mA) 

115 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32767 LL: -32768 D: -2000 U: - 

AI5_CONV_MODE 

AI5-功能模块的参数。         (S11/16 ). 

输入信号类型的选择如下: 

 0 = DISABLE 本通道没有使用 

 1 = +/-10V or +/-20 mA -10...+10V SDCS-IOE-1 

  -20...+20mA SDCS-IOE-1: S1: 3-4 联接 

 2 = 4...20 mA   4 ... 20mA SDCS-IOE-1: S1: 3-4 联接 

116 FB_P: E2 SC: - HL: 2 LL: 0 D: 0 U: - 

AI5_HIGH_VALUE   

AI5-功能模块的参数。                      

(S11/16 ). 

该值与输入信号的上限相对应(+10V/20mA) 

117 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32767 LL: -32768 D: 2000 U: - 

AI5_LOW_VALUE 

AI5-功能模块的参数。                     (S11/16 ). 

该值与输入信号的下限相对应(-10V/0mA/4mA) 

118 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32767 LL: -32768 D: -2000 U: - 
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AI6_CONV_MODE 

AI6-功能模块的参数。        (S11/16 ). 

输入信号类型的选择如下: 

 0 = DISABLE 本通道没有使用 

 1 = +/-10V or +/-20 mA -10...+10V SDCS-IOE-1 

  -20...+20mA SDCS-IOE-1: S2: 3-4 联接 

 2 = 4...20 mA   4 ... 20mA SDCS-IOE-1: S2: 3-4 联接 

119 FB_P: E2 SC: - HL: 2 LL: 0 D: 0 U: - 

AI6_HIGH_VALUE   

AI6-功能模块的参数。                    (S11/16 ). 

该值与输入信号的上限相对应(+10V/20mA) 

120 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32767 LL: -32768 D: 2000 U: - 

AI6_LOW_VALUE 

AI6-功能模块的参数。                    (S11/16 ). 

该值与输入信号的下限相对应(-10V/0mA/4mA) 

121 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32767 LL: -32768 D: -2000 U: - 
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组 2: 模拟输出 ANALOG OUTPUTS 

AO1.[IN] 

AO1 功能模块的输入 IN。                    ( S5/16 ). 

与 AO1 需要的信号相联。 

201 FB_I: C4 SC: - HL: 19999 LL: 0 D: 12102 U: - 

AO1_NOMINAL_V 

AO1-功能模块的参数。                     ( S5/16 ). 

输出电压与选择信号的标称值对应。 

202 FB_P: I2 SC: 1 HL: 10000 LL: 0 D: 10000 U: mV 

AO1_OFFSET_V 

AO1-功能模块的参数。                     ( S5/16 ). 

输出电压的偏移电压。 

203 FB_P: I2 SC: 1 HL: 10000 LL: -10000 D: 0 U: mV 

AO1_NOMINAL_VAL 

AO1-功能模块的参数。                     ( S5/16 ). 

与 IN-输入相联的信号的标称值。 

204 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32767 LL: 0 D: 20000 U: - 

AO2.[IN] 

AO2 功能模块的输入 IN。                 ( S2/16 ) 

与 AO2 需要的信号相联。 

205 FB_I: C4 SC: - HL: 19999 LL: 0 D: 10505 U: - 

AO2_NOMINAL_V 

AO2-功能模块的参数。                     ( S2/16 ) 

输出电压与选择信号的标称值对应。  

206 FB_P: I2 SC: 1 HL: 10000 LL: 0 D: 5000 U: mV 

AO2_OFFSET_V 

AO2-功能模块的参数。                     ( S2/16 ) 

输出电压的偏移电压。 

207 FB_P: I2 SC: 1 HL: 10000 LL: -10000 D: 0 U: mV 

AO2_NOMINAL_VAL 

AO2-功能模块的参数。                     ( S2/16 ) 

与 IN-输入相联的信号的标称值。 

208 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32767 LL: 0 D: 4095 U: - 

DATASET2.[IN1] 

DATASET2-功能模块的输入 IN。                 S12/16 ) 

DATASET 2 用于将数据从传动装置传送到现场总线适配器。 

当一种现场通讯模式连接到 DCS 500 时可以传送名为 DATASET2.[IN1]…[IN3] 的三个字的

电报到现场总线适配器。 

DATASET2.[IN1] 指向电报第一个字的地址。 

209 FB_I: C4 SC: - HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

DATASET2.[IN2] 

DATASET2-功能模块的输入 IN。            ( S12/16 ) 

DATASET2.[IN2] 指向电报第二个字的地址。 

210 FB_I: C4 SC: - HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 
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DATASET2.[IN3] 

DATASET2-功能模块的输入 IN。            ( S12/16 ) 

DATASET2.[IN3] DATASET2.[IN2] 指向电报第三个字的地址。 

211 FB_I: C4 SC: - HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

DATASET4.[IN1] 

DATASET4-功能模块的输入 IN。               ( S12/16 ) 

DATASET 4 用于将数据从传动装置传送到现场总线适配器。 

当一种现场通讯模式连接到 DCS 500 时可以传送名为 DATASET4.[IN1]…[IN3] 的三个字的

电报到现场总线适配器。 

DATASET4.[IN1 指向电报第一个字的地址。 

212 FB_I: C4 SC: - HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

DATASET4.[IN2] 

DATASET4-功能模块的输入 IN。              ( S12/16 ) 

DATASET4.[IN2]指向电报第二个字的地址。 

213 FB_I: C4 SC: - HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

DATASET4.[IN3] 

DATASET4-功能模块的输入 IN。               ( S12/16 ) 

DATASET4.[IN3]指向电报第二个字的地址。 

214 FB_I: C4 SC: - HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 
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组 3: 制动控制 BRAKE CONTROL   

[HOLD_REF] 

BRAKE CONTROL-功能模块的输入。                   ( S10/16 ) 

传动装置在 START_DELAY 或 STOP_DELAY 期间运行时使用的保持转矩 

301 FB_I: C4 SC: TORQ HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

[BR_RELEASE] 

BRAKE CONTROL-功能模块的输入。         ( S10/16 ) 

机械制动的释放命令。 

302 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 10715 U: - 

[MIN_SP_IND] 

BRAKE CONTROL-功能模块的输入。         ( S10/16 ) 

指示实际速度低于速度最小极限。 

303 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 12201 U: - 

[ACT_BRAKE] 

BRAKE CONTROL-功能模块的输入。         ( S10/16 ) 

来自制动器的应答信号。 此输入指向它所连接的信号。 内部连接逻辑等级如下： 

   0 =  (制动器闭合) 

 <>0 =  (制动器打开). 

如果没有使用应答信号, 就要设置[ACT_BRAKE]=0,要不然就将其联接到数字输 入或其它功

能模块上.当使用 LIFT_BRAKE（10304）输出打开制动器时，[ACT_BRAKE]必须 在 5秒之内

指示出 OPEN-状态, 如果不是, 传动装置将跳闸。 

304 FB_I: C4 SC: BI  HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

START_DELAY 

BRAKE CONTROL-功能模块的参数。               ( S10/16 ) 

给出开机命令后,速度给定在 START_DELAT 的时间过后给出。 

305 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32767 LL: 0 D: 0 U: ms 

STOP_DELAY 

BRAKE CONTROL-功能模块的参数。               ( S10/16 ) 

给出停机命令后,在 STOP_DELAT 定义的时间过后,封锁电流调节器。 

306 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32767 LL: 0 D: 0 U: ms 

HOLD_TORQ 

BRAKE CONTROL-功能模块的参数。                  ( S10/16 ) 

当末联接[HOLD_REF]时,传动装置在 START _DELAY 或 STOP_DELAY 期间运行时的转矩给定， 

307 FB_P: I2 SC: TORQ HL: 16000 LL: -16000 D: 0 U: % 

EMESTOP_BRAKE 

BRAKE CONTROL-功能模块的参数。               ( S10/16 ) 

在急停状态下选择机械制动的功能： 

 0 = DISABLE (速度为零时制动有效) 

 1 = ENABLE (制动立即有效). 

308 FB_P: E2 SC: - HL: 1 LL: 0 D: 0 U: - 
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组 4: 电流调节器 CURRENT CONTROL 

[TORQ_REF] 

CURRENT CONTROL-功能模块的输入。        ( S7/16 ) 

401 FB_I: C4 SC: TORQ HL: 19999 LL: 0 D: 12402 U: - 

[CURR_REF] 

CURRENT CONTROL-功能模块的输入。        ( S7/16 ) 

根据 REF_TYPE_SEL-参数的值决定使用电流给定还是转矩给定。 

402 FB_I: C4 SC:MCURR HL: 19999 LL: 0 D: 12526 U: - 

[CURR_STEP] 

CURRENT CONTROL-功能模块的输入。        ( S7/16 ) 

附加在主给定上的电流或转矩给定。 

403 FB_I: C4 SC: -  HL: 19999 LL: 0 D: 12527 U: - 

[BLOCK] 

CURRENT CONTROL-功能模块的输入。           ( S7/16 ) 

电流调节器的封锁命令。调节器将尽快降低电枢电流至零。 

404 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

REF_TYPE_SEL 

CURRENT CONTROL-功能模块的参数。            ( S7/16 ) 

主给定的选择器: 

 0 = TORQ_REF 

 1 = CURR_REF 

405 FB_P: E2 SC: - HL: 1 LL: 0 D: 0 U: - 

ARM_CURR_REF_SLOPE 

CURRENT CONTROL-功能模块的参数。             ( S7/16 ) 

电流给定的最大斜率(di/dt)。 给出在 3.3ms(60Hz 电源：2.7ms)内给定的最大变化率。 

406 FB_P: I2 SC:MCURR HL: 4100 LL: 0 D: 1366 U: A 

ARM_CURR_PI_KP 

CURRENT CONTROL-功能模块的参数。              ( S7/16 ) 

PI 型电流调节器的比例增益： 

 输出 =  ARM_CURR_PI_KP * 偏差 / 256。 

407 FB_P: I2 SC: - HL: 2977 LL: 3 D: 300 U: - 

ARM_CURR_PI_KI 

CURRENT CONTROL-功能模块的参数。              ( S7/16 ) 

PI 型电流调节器的时间常数: 

 时间常数 = 16384 * 3.33 / ARM_CURR_PI_KI  (50 Hz 电源) 

  16384 * 2.77 / ARM_CURR_PI_KI  (60 Hz 电源)。 

408 FB_P: I2 SC: - HL: 31968 LL: 0 D: 3200 U: - 

ARM_CONT_CURR_LIM 

CURRENT CONTROL-功能模块的参数。              ( S7/16 ) 

电流从不连续变化到连续变化的对应点的电流值。由电流调节器的自动调节或手动调节设

定。 

409 FB_P: I2 SC: CCURR HL: 4100 LL: 0 D: 2050 U: A 

A 15 



DCS500B 参数表 

 
ARM_L 

CURRENT CONTROL-功能模块的参数。            ( S7/16 ) 

电枢电路的相关感抗。由电流调节器的自动调节或手动调节设定。 

 ARM_L = LA [mH] * I_CONV_A * 245 / (U_SUPPLY * 3.33)  (50 Hz 电源) 

  LA [mH] * I_CONV_A * 245 / (U_SUPPLY * 2.77)  (60 Hz 电源)。 

410 FB_P: I2 SC:  - HL: 32767 LL: 0 D: 0 U: - 

ARM_R 

CURRENT CONTROL-功能模块的参数。            ( S7/16 ) 

电枢电路的相关阻抗。由电流调节器的自动调节或手动调节设定。 

 ARM_R = 22444 * RA [ohm] * I_CONV_A / U_SUPPLY。 

411 FB_P: I2 SC: - HL: 32767 LL: 0 D: 0 U: - 

ARM_ALPHA_LIM_MAX 

CURRENT CONTROL-功能模块的参数。             ( S7/16 ) 

最大触发角,单位度。 

412 FB_P: I2 SC: 1 HL: 165 LL: 0 D: 150 U: - 

ARM_ALPHA_LIM_MIN 

CURRENT CONTROL-功能模块的参数。                ( S7/16 ) 

最小触发角,单位度。 

413 FB_P: I2 SC: 1 HL: 165 LL: 0 D: 15 U: - 

DXN 

CURRENT CONTROL-功能模块的参数。             ( S7/16 ) 

附加换向裕量，与电枢电流成正比。 

414 FB_P: I2 SC: 0.1 HL: 150 LL: 0 D: 0 U: % 

[ARM_CURR_LIM_P] 

CURRENT CONTROL-功能模块的输入。                      ( S7/16 ) 

电流调节器的正限幅。 

415 FB_I: C4 SC:MCURR HL: 19999 LL: 0 D: 12307 U: - 

[ARM_CURR_LIM_N] 

CURRENT CONTROL-功能模块的输入。             ( S7/16 ) 

电流调节器的负限幅。 

416 FB_I: C4 SC:MCURR HL: 19999 LL: 0 D: 12308 U: - 

ARM_CURR_CLAMP 

CURRENT CONTROL-功能模块的参数。             ( S7/16 ) 

如|ARM_CURR_ACT| < ARM_CURR_CLAMP 则 ARM_CURR_ACT (10502) = 0. 

417 FB_P: I2 SC: CCURR HL: 40 LL: 0 D: 40 U: A 

CURRENT_RISE_MAX   

CURRENT CONTROL-功能模块的参数。                   (S7/16 | S21.232)  

连续电流波动的电流测量值可能会与实际值不同。此设定用于电流上升监控功能。   

418 FB_P: I2 SC:MCURR HL: 32767 LL: 0 D: 32767 U: A 

ZERO_CUR_DETECT   

CURRENT CONTROL-功能模块的参数。     (S7/16 | S21.232)  

用于激活基于可选电路板 SDCS-CZD-1 的零电流检测功能的选择器。此电路板用于晶闸管关

断电压。  

 0 = 禁止 (使用 SDCS-CON-x 上的内部零电流检测)  

 1 = 允许   (使用可选电路板 SDCS-CZD-1)  

419 FB_P: E2 SC: - HL: 1 LL: 0 D: 0 U: - 
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CUR_RIPPLE_MONIT   

CURRENT CONTROL-功能模块的参数。                (S7/16 | S21.232)  

电流波动监测功能的选择器:   

 0 = METHOD 1 加报警信息 

 1 = METHOD 1 加错误信息 

 2 = METHOD 2 加报警信息 (推荐使用于 DCF 500B)  

 3 = METHOD 2 加错误信息 (推荐使用于 DCF 500B)   

420 FB_P: E2 SC: - HL: 3 LL: 0 D: 0 U: - 

CUR_RIPPLE_LIM   

CURRENT CONTROL-功能模块的参数。                   (S7/16 | S21.232)  

电流波动监测功能的极限值。基于所选的不同电流波动的比较方式，必须小于差值以避免报

警或错误信息。如果选择了 METHOD 2，将本参数值设为高于 ARM_CURR_REF_SLOPE 的值，

否则将总会有指示信息显示。 

421 FB_P: I2 SC: 0.1 HL: 1500 LL: 0 D: 7 U: % 
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组 5: 变流器和电机  CONVERTER AND MOTOR 

U_MOTN_V 

SETTINGS-功能模块的参数。           (S2/16 | S21.232 修改)  

电机的标称电压,单位伏特。(S21.232 中有更高上限) 

501 FB_P: I2 SC: 1 HL: 1800 LL: 0 D: 0 U: V 

I_MOTN_A 

SETTINGS-功能模块的参数。              ( S2/16 ) 

对于 6脉波模块为电机的标称电流, 单位安培。 

对于 12 脉波模块为电机的标称电流的一半！单位安培 

注意：当本参数值改变时，所有控制盘上或 CMT/DCS 500 中以 [A] 为单位的电机电流参

数和信号值都将改变: 

ARM_CURR_REF_SLP, CURRENT_RISE_MAX, MODEL1.CURR, 

MODEL2.CURR, ARM_CURR_LIM_P, ARM_CURR_LIM_N, 

MAX_CURR_LIM_N1-5, ARM_CURR_REF, ARM_CURR_ACT,  

REF_DCF, CURR_LIM_P, CURR_LIM_N,  

Arm.Curr.Slave,  Arm.CURR.Both, Curr.-Ref.1,  

Curr.-Ref.2.  

502 FB_P: I2 SC: 1 HL: 10000 LL: 0 D: 0 U: A 

I_MOT1_FIELDN_A 

SETTINGS-功能模块的参数。           (S2/16 | S21.232 修改)  

电机 1励磁电流的标称值， 单位 0.01 安培。         (S21.232 中有更低下限) 

注意：当本参数值改变时，所有控制盘上或 CMT/DCS 500 中以 [A] 为单位的电机 1 的励

磁电流参数和信号值都将改变: 

F1_CURR_GT_MIN_L, F1_OVERCURR_L,  F1_RED.REF,  

OPTI.REF_MIN_L, REV.REV_HYST,  

F1_CURR_REF, F1_CURR_ACT.   

503 FB_P: I2 SC: 0.01 HL: 16380 LL: 0 D: 30 U: A 

I_MOT2_FIELDN_A 

SETTINGS-功能模块的参数。                (S2/16 | S21.232 修改)  

T 电机 1励磁电流的标称值， 单位 0.01 安培。         (S21.232 中有更低上限) 

注意：当本参数值改变时，所有控制盘上或 CMT/DCS 500 中以 [A] 为单位的电机 2 的励

磁电流参数和信号值都将改变: 

F2_CURR_GT_MIN_L, F2_OVERCURR_L,  F2_RED.REF, 

F2_CURR_REF,  F2_CURR_ACT. 

504 FB_P: I2 SC: 0.01 HL: 16380 LL: 0 D: 30 U: A 
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FEXC_SEL 

SETTINGS-功能模块的参数。            ( S2/16 ) 

选择励磁单元的类型或选择来自原有其它类型的励磁单元的应答信号型式: 

  0 = NO FIELD EXCITER 

  1 = DIODE FIELD EXC.  

 2 = FEX2 OR FEX3 硬件: 在节点 1只有一个励磁单元 (见技术数据)；  

                           软件: MOTOR1_FIELD (10ms 更新时间)  

 3 = FEX3 FOR MOTOR2 硬件: 在节点 1只有一个励磁单元(无 SDCS-FEX-2)； 

                           软件: MOTOR2_FIELD (100ms 更新时间) 

 4 = FEX2/3 + MOT2=FEX3 硬件: 可能为 2 和 3； 软件:  MOTOR1 + 2_FIELD  

 5 = FIELD ACK VIA DI 软件: MOTOR1_FIELD  

 6 = FIELD ACK VIA AI 软件: MOTOR1_FIELD  

505 FB_P: E2 SC: - HL: 6 LL: 0 D: 0 U: - 

PHASE_SEQ_CW 

SETTINGS-功能模块的参数。               ( S2/16 ) 

变流器电源的相序。  

如果测量的相序与本参数不匹配，则会产生故障 F38"Phase sequence fault"(相序错误)。

1 = R-T-S 

2 = R-S-T 

506 FB_P: E2 SC: - HL: 2 LL: 1 D: 2 U: - 

U_SUPPLY 

SETTINGS-功能模块的参数。             (S2/16 |S21.232 修改)  

变流器电源电压标称值。                        (S21.232 中有更高上限) 

507 FB_P: I2 SC: 1 HL: 1400 LL: 0 D: 0 U: V 

U_NET_MIN1 

CONVERTER_PROTECTION-功能模块的参数。                 ( S9/16 ) 

电源欠压监测值的上限，单位%。如果电源电压低于该极限,变流器封锁。 如果在通过参数

PWR_DOWN_TIME,510 定义 的时间内，电网电压没有返回到高于 U_NET_MIN1 的值，,则会产

生欠压故障。 

508 FB_P: I2 SC: 1 HL: 130 LL: 0 D: 80 U: % 

U_NET_MIN2 

CONVERTER_PROTECTION-功能模块的参数。                 ( S9/16 ) 

电源欠压监测值的下限，单位%。 如果电源电压低于该极限， 传动装置立即跳闸。 

509 FB_P: I2 SC: 1 HL: 130 LL: 0 D: 60 U: % 

PWR_DOWN_TIME 

CONVERTER_PROTECTION-功能模块的参数。                 ( S9/16 ) 

在该时间内，电源电压必须返回到高于 U_NET_MIN1 的值，否则会产生欠压故障 跳闸。 

510 FB_P: I2 SC: 1 HL: 5000 LL: 0 D: 5000 U: ms 

ARM_OVERVOLT_LEV 

CONVERTER_PROTECTION-功能模块的参数。                  ( S9/16 ) 

电枢过压跳闸值，以电枢标称电压的 % 表示。 

511 FB_P: I2 SC: 1 HL: 150 LL: 20 D: 110 U: % 

ARM_OVERCURR_LEV 

CONVERTER_PROTECTION-功能模块的参数。                  ( S9/16 ) 

电枢过流跳闸值，以变流器标称电流的 % 表示。 

512 FB_P: I2 SC: 1 HL: 230 LL: 20 D: 230 U: % 

A 19 



DCS500B 参数表 

 
EMF_FILT_TC 

SETTINGS-功能模块的参数。              ( S2/16 ) 

在 EMF 调节器前的计算的 EMF 滤波时间常数。 

513 FB_P: I2 SC: 1 HL: 10000 LL: 0 D: 10 U: ms 

EARTH.CURR_SEL 

CONVERTER_PROTECTION-功能模块的参数。              ( S9/16 ) 

接地故障监测的选择器: 

 0 = 禁止 

 1 = 允许 

514 FB_P: E2 SC: - HL: 1 LL: 0 D: 0 U: - 

EARTH.FLT_LEV 

CONVERTER_PROTECTION-功能模块的参数。              ( S9/16 ) 

接地故障电流跳闸值，单位安培。 

515 FB_P: I2 SC: 1 HL: 20 LL: 0 D: 4 U: A 

EARTH.FLT_DLY 

CONVERTER_PROTECTION-功能模块的参数。              ( S9/16 ) 

接地故障功能启动后的延时时间。 

516 FB_P: I2 SC: 1 HL: 10000 LL: 0 D: 10 U: ms 

SET_I_CONV_A 

SETTINGS-功能模块的参数。              ( S2/16 ) 

变流器的标称电流。 

 

注意: 该参数将覆盖由类型编码电阻定义的变流器的标称电流! 
          0    = 使用类型编码电阻 

         > 0  = 使用本参数值 

517 FB_P: I2 SC: 1 HL: 10000 LL: 0 D: 0 U: A 

SET_U_CONV_V 

SETTINGS-功能模块的参数。              ( S2/16 ) 

变流器的标称电压。 

 

注意: 该参数将覆盖由类型编码电阻定义的变流器的标称电压! 
          0    = 使用类型编码电阻 

         > 0  = 使用本参数值 

518 FB_P: I2 SC: 1 HL: 2000 LL: 0 D: 0 U: V 

SET_MAX_BR_TEMP 

SETTINGS-功能模块的参数。              ( S2/16 ) 

变流器散热器温度监测的跳闸值。 

 

注意: 该参数将覆盖由类型编码电阻定义的变流器的最大桥组电阻! 
          0    = 使用类型编码电阻 

         > 0  = 使用本参数值 

519 FB_P: I2 SC: 1 HL: 150 LL: 0 D: 0 U: C 
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SET_CONV_TYPE 

SETTINGS-功能模块的参数。              ( S2/16 ) 

变流器型号 

 

注意: 该参数将覆盖由类型编码电阻定义的变流器的型号! 
 0:  (使用类型编码电阻) 

 1:  (C1 类型的变流器)  

 2:  (C2 类型的变流器)  

 3:  (C3 类型的变流器)  

 4:  (C4 类型的变流器)  

520 FB_P: I2 SC: 1 HL: 4 LL: 0 D: 0 U: - 

SET_QUADR_TYPE 

SETTINGS-功能模块的参数。               ( S2/16 ) 

变流器的象限类型 

 

注意: 该参数将覆盖由类型编码电阻定义的变流器的型号! 
 0:  (使用类型编码电阻)  

 1:  (单象限类型变流器 DCx 501) 

 4:  (四象限类型变流器 DCx 502)  

521 FB_P: I2 SC: 1 HL: 4 LL: 0 D: 0 U: - 

LANGUAGE 

SETTINGS-功能模块的参数。              ( S2/16 ) 

选择控制盘及 CMT 所使用文字的语言。 

 0 = ENGLISH  英语 

 1 = GERMAN   德语 

 2 = ITALIAN  意大利语 

 3 = SPANISH  西班牙语 

 4 = FRENCH   法语 

522 FB_P: E2 SC: - HL: 4 LL: 0 D: 0 U: - 

CURR_ACT_FILT_TC 

SETTINGS-功能模块的参数。             ( S2/16 ) 

用于计算 CONV_CURR_ACT(10501)和 ARM_CURR_ACT(10502)的滤波时间常数。 

523 FB_P: I2 SC: 1 HL: 100 LL: 0 D: 0 U: ms 

PLL_CONTROL 

SETTINGS-功能模块的参数。            (S2/16 | S21.230) 

网络由 PLL 软件系统复制。如果网络频率或相序改变与 PLL 比较，则 PLL 系统必须被更正。

更正值由本参数设置。 

524 FB_P: I2 SC: 1 HL: 6 LL: 1 D: 4 U: - 

UNI_FILT_TC 

SETTINGS-功能模块的参数。           (S2/16 | S21.232)  

用于平滑前馈控制的滤波时间常数，基于线电压。线电压变化值由此延时时间补偿。 

525 FB_P: I2 SC: 1.0 HL: 10000 LL: 0 D: 10 U: ms 

OFFSET_UDC 

SETTINGS-功能模块的参数。           (S2/16 | S21.232)  

在 SPEED_MEASUREMENT 功能模块中速度控制 EMF 信号的计算值可由本参数偏置。   

526 FB_P: I2 SC: 1.0 HL: 81 LL: -80 D: 0 U: - 
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CONV_TEMP_DELAY 

CONVERTER_PROTECTION 功能模块的参数。             (S2/16 | S21.232)  

如果使用了可选电路板 PW 1002，变流器功率部分过温保护功能模块的延迟由本参数设

置。 这个电路板可以与 DCP 类型的变流器或 DCR 一起使用。缺省设置时延迟关闭。如果

此值 > 0 F03 则 A105 被激活且 F04 被禁止。  

527 FB_P: I2 SC: 0.01 HL: 10000 LL: 0 D: 0 U: s 

PLL_DEV_LIM 

SETTINGS-功能模块的参数。                  (S2/16 | S21.232)  

在变流器在高度过载或较差网络时两个连续的线电压周期可能会不同。在这种情况下会产生

错误信息“not in synchronism”（不同步）。 本参数设置了 F31 的极限值。   

528 FB_P: I2 SC: 1.0 HL: 2048 LL: 612 D: 1024 U: - 
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组 6: 数据记录器 DATA LOGGER 

DLOG.[IN1] 

DATA_LOGGER-功能模块的输入。          ( S14/16 ) 

选择通道 1测量的信号。 

601 FB_I: C4 SC: - HL: 19999 LL: 0 D: 12102 U: - 

DLOG.[IN2] 

DATA_LOGGER-功能模块的输入。             ( S14/16 ) 

选择通道 2测量的信号。. 

602 FB_I: C4 SC: - HL: 19999 LL: 0 D: 10501 U: - 

DLOG.[IN3] 

DATA_LOGGER-功能模块的输入。             ( S14/16 ) 

选择通道 3测量的信号。 

603 FB_I: C4 SC: - HL: 19999 LL: 0 D: 10505 U: - 

DLOG.[IN4] 

DATA_LOGGER-功能模块的输入。          ( S14/16 ) 

选择通道 4测量的信号。 

604 FB_I: C4 SC: - HL: 19999 LL: 0 D: 10504 U: - 

DLOG.[IN5] 

DATA_LOGGER-功能模块的输入。          ( S14/16 ) 

选择通道 5测量的信号。 

605 FB_I: C4 SC: - HL: 19999 LL: 0 D: 11302 U: - 

DLOG.[IN6] 

DATA_LOGGER-功能模块的输入。          ( S14/16 ) 

选择通道 6测量的信号。 

606 FB_I: C4 SC: - HL: 19999 LL: 0 D: 10401 U: - 

DLOG.TRIGG_COND 

DATA_LOGGER-功能模块的参数。             ( S14/16 ) 

选择数据记录器触发的条件: 

 0 = EXTERNAL          外部 

 1 = FAULT  or  EXT    故障或外部 

 2 = DIFFERENCE        差值     

 3 = MAX               最大值 

 4 = MIN               最小值 

607 FB_P: E2 SC: - HL: 4 LL: 0 D: 1 U: - 

DLOG.TRIGG_VALUE 

DATA_LOGGER-功能模块的参数。                ( S14/16 ) 

DLOG.TRIGG_CONT 被设置为 DIFFERENCE, MAX  or  MIN  条件下使用的给定值。  

608 FB_P: I2 SC: - HL: 32767 LL: -32768 D: 20000 U: - 

DLOG.TRIGG_DELAY 

DATA_LOGGER-功能模块的参数。                ( S14/16 ) 

在触发时刻后采样的个数。 

数据记录器的的长度为每个通道 1000 个的采样数。 

609 FB_P: I2 SC: - HL: 1000 LL: 0 D: 200 U: - 
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DLOG.SAMPL_INT 

DATA_LOGGER-功能模块的参数。           ( S14/16 ) 

决定每个通道的采样间隔。 

610 FB_P: I2 SC: 1 HL: 1000 LL: 1 D: 3 U: ms 

DLOG.TRIG 

DATA_LOGGER-功能模块的输入。        ( S14/16 ) 

选择触发数据记录器的信号。 

611 FB_I: C4 SC: - HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

DLOG.STOP 

DATA_LOGGER-功能模块的输入。       ( S14/16 ) 

选择终止数据记录器的信号。 

612 FB_I: C4 SC: - HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

DLOG.RESTART 

DATA_LOGGER-功能模块的输入。       ( S14/16 ) 

选择复位数据记录器的信号。 

613 FB_I: C4 SC: - HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 
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组 8: 数字输出 DIGITAL OUTPUTS 

DO1.[IN] 

DO1-功能模块的输入。           ( S3/16 ) 

正向输入。 

801 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 10908 U: - 

DO1.[INV_IN] 

DO1-功能模块的输入。           ( S3/16 ) 

反向输入。 

802 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

DO2.[IN] 

DO2-功能模块的输入。           ( S3/16 ) 

正向输入。 

803 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 10909 U: - 

DO2.[INV_IN] 

DO2-功能模块的输入。           ( S3/16 ) 

反向输入。 

804 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

DO3.[IN] 

DO3-功能模块的输入。           ( S3/16 ) 

正向输入。 

805 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 10910 U: - 

DO3.[INV_IN] 

DO3-功能模块的输入。           ( S3/16 ) 

反向输入。 

806 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

DO4.[IN] 

DO4-功能模块的输入。           ( S3/16 ) 

正向输入。 

807 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 10902 U: - 

DO4.[INV_IN] 

DO4-功能模块的输入。           ( S3/16 ) 

反向输入。 

808 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

DO5.[IN] 

DO5-功能模块的输入。           ( S3/16 ) 

正向输入。 

809 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 10903 U: - 

DO5.[INV_IN] 

DO5-功能模块的输入。           ( S3/16 ) 

反向输入。 

810 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

DO6.[IN] 

DO6-功能模块的输入。           ( S3/16 ) 

正向输入。 

811 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 
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DO6.[INV_IN] 

DO6-功能模块的输入。           ( S3/16 ) 

反向输入。 

812 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

DO7.[IN] 

DO7-功能模块的输入。           ( S3/16 ) 

正向输入。 

813 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

DO7.[INV_IN] 

DO7-功能模块的输入。           ( S3/16 ) 

反向输入。 

814 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

DO8.[IN] 

DO8-功能模块的输入。           ( S3/16 ) 

正向输入。 

815 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 10910 U: - 

DO8.[INV_IN] 

DO8-功能模块的输入。           ( S3/16 ) 

反向输入。 

816 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 
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组 9: 传动逻辑 DRIVE LOGIC 

[ON/OFF] 

DRIVE LOGIC-功能模块的输入。        ( S3/16 ) 

主接触器的控制。 

901 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 10713 U: - 

[RUN1] 

DRIVE LOGIC-功能模块的输入。        ( S3/16 ) 

三个运行（RUN）指令之一。所有的运行指令都将解除传动装置调节器的封锁。 

902 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 10715 U: - 

[RUN2] 

DRIVE LOGIC-功能模块的输入。        ( S3/16 ) 

三个运行（RUN）指令之一。所有的运行指令都将解除传动装置调节器的封锁。 

903 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 11902 U: - 

[RUN3] 

DRIVE LOGIC-功能模块的输入。        ( S3/16 ) 

三个运行（RUN）指令之一。所有的运行指令都将解除传动装置调节器的封锁。 

904 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

[COAST_STOP] 

DRIVE LOGIC-功能模块的输入。        ( S3/16 ) 

自由停车指令。该指令使传动装置停机,电机惯性停车。 

905 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

[EME_STOP] 

DRIVE LOGIC-功能模块的输入。             ( S3/16 ) 

急停指令。本指令使传动装置按参数 EME_STOP_MODE(917)定义的方式停机。  

906 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 10709 U: - 

[RESET] 

DRIVE LOGIC-功能模块的输入。        ( S3/16 ) 

复位指令。如果故障记录器没有工作的话,本指令将使所有的故障记录复位。 

907 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 10711 U: - 

[START_INHIBIT] 

DRIVE LOGIC-功能模块的输入。        ( S3/16 ) 

禁止开机指令。本指令将使 ON 或 RUN 指令无效,如果传动装置在给出本指令时正在运行,则

电流将尽快降低为零。如果运行在 12脉波并联方式请检查信号 LOGIK_F.INHIBIT (13616). 

908 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

[DISABLE_LOCAL] 

DRIVE LOGIC-功能模块的输入。        ( S3/16 ) 

本机控制无效指令。本指令将取消来自控制盘或 CMT 的本机控制方式。 

909 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

[ACK_CONV_FAN] 

DRIVE LOGIC-功能模块的输入。         ( S3/16 ) 

来自变流器风机的应答信号.在 FAN_ON (10908)-指令后如果没有来自变流器风机的应答信

号,传动装置将不会启动。 

910 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 10701 U: - 
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[ACK_MOTOR_FAN] 

DRIVE LOGIC-功能模块的输入。         ( S3/16 ) 

来自电机风机的应答信号。在 FAN_ON (10908)-指令后如果没有来自电机风机的应答信号,

传动装置将不会启动。 

911 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 10703 U: - 

[ACK_MAIN_CONT] 

DRIVE LOGIC-功能模块的输入。         ( S3/16 ) 

来自主接触器的应答信号。在 MAIN_CONT_ON(10910)-指令后如果没有来自主接触器的应答

信号，传动装置将不会启动。 

912 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 10705 U: - 

[MOTOR 2] 

DRIVE LOGIC-功能模块的输入。         ( S3/16 ) 

本信号启动第二套参数设置。 传动装置在存储器中有两套参数设置。选用的参数由本信号决

定： 

           0 = 第一套参数 

       <> 0 = 第二套参数 

913 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

FIELD_HEAT_SEL 

DRIVE LOGIC-功能模块的参数。                 ( S3/16 ) 

当传动装置没有运行时选择是否使用磁场加热器: 

 0 = DISABLE  禁止 

 1 = ENABLE   允许 

914 FB_P: E2 SC: - HL: 1 LL: 0 D: 0 U: - 

MAIN_CONT_MODE 

DRIVE LOGIC-功能模块的参数。                 ( S3/16 ) 

选择控制主接触器的指令: 

 0 = CLOSE WHEN ON + RUN (需要 ON 和 RUN 两个指令) 

 1 = CLOSE WHEN ON               

915 FB_P: E2 SC: - HL: 1 LL: 0 D: 1 U: - 

STOP_MODE 

DRIVE LOGIC-功能模块的参数。                    ( S3/16 ) 

当取消运行 RUN 指令时选择停机方式: 

 0 = STOP BY RAMP (采用积分停车) 

 1 = STOP BY TORQ LIM (按转矩限幅停车) 

 2 = STOP BY COASTING (自由停车) 

916 FB_P: E2 SC: - HL: 2 LL: 0 D: 0 U: - 

EME_STOP_MODE 

DRIVE LOGIC-功能模块的参数。                 ( S3/16 ) 

选择急停指令有效时的停车方式: 

 0 = STOP BY RAMP (采用积分停车) 

 1 = STOP BY TORQ LIM (按转矩限幅停车) 

 2 = STOP BY COASTING (自由停车) 

 3 = STOP BY DYN.BRAKE (采用能耗制动) 

917 FB_P: E2 SC: - HL: 3 LL: 0 D: 0 U: - 
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PANEL_DISC_MODE 

DRIVE LOGIC-功能模块的参数。          ( S3/16 ) 

选择在本机控制期间断开控制盘和 CMT 通讯时的工作方式: 

 0 = STOP BY RAMP (采用积分停车) 

 1 = STOP BY TORQ LIM (按转矩限幅停车) 

 2 = STOP BY COASTING (自由停车) 

 3 = STOP BY DYN.BRAKE (采用能耗制动) 

 4 = CONTINUE REMOTE (变为远程控制) 

918 FB_P: E2 SC: - HL: 4 LL: 0 D: 0 U: - 

PWR_LOSS_MODE 

DRIVE LOGIC-功能模块的参数。           ( S3/16 ) 

选择电网短时停电时传动装置的自动重合闸 功能: 

 0 = DISABLE  禁止 

 1 = ENABLE   允许 

919 FB_P: E2 SC: - HL: 1 LL: 0 D: 0 U: - 

COMFAULT_MODE 

DRIVE LOGIC-功能模块的参数。                ( S3/16 ) 

 设置通讯故障发生后传动装置的反映方式。 

 选择现场通讯总线故障时，传动装置的工作状态： 

 0 = STOP BY RAMP        (采用积分停车) 

 1 = STOP BY TORQ LIM    (按转矩限幅停车) 

 2 = STOP BY COASTING    (自由停车) 

 3 = NOTHING              (无动作) 

920 FB_P: E2 SC: - HL: 3 LL: 0 D: 0 U: - 

COMFAULT_TIMEOUT 

DRIVE LOGIC-功能模块的参数。           ( S3/16 ) 

设置通讯超时时间。 

可以用 20 ms 为一步调整  

  0 = 禁止现场总线超时监测 (F60)   

  1 =     1 * 20 ms       至 

   150 = 150 * 20 ms = 3 sec 

921 FB_P: I2 SC: 20 HL: 150 LL: 0 D: 2 U: ms 
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组 10: EMF 控制 EMF CONTROL 

FIELD_MODE 

EMF CONTROL-功能模块的参数。       ( S8/16 ) 

选择电机磁场控制的工作模式： 

 0 = CONSTANT FIELD 不带磁场反向,不为 EMF 控制(恒定磁场)的模式  

    1 = EMF, NO FIELD REV 不带磁场反向的 EMF 控制 

 2 = NO EMF, FIELD REV 带磁场反向,不为 EMF 控制(恒定磁场)的模式  

    3 = EMF+FIELD REV 带磁场反向的 EMF-控制 

 4 = NO EMF, OPTITORQUE 不带 EMF 控制的优化转矩控制 

 5 = EMF+OPTITORQUE 带有 EMF 控制的优化转矩控制 

1001 FB_P: E2 SC: - HL: 5 LL: 0 D: 0 U: - 

[FLUX_REF] 

EMF CONTROL-功能模块的参数。             ( S8/16 ) 

磁通给定的一个输入。EMF CONTROL 模块正在使用磁通给定或 EMF 给定。 

1002 FB_I: C4 SC: FLUX  HL: 19999 LL: 0 D: 12512 U: - 

[EMF_REF] 

EMF CONTROL-功能模块的输入。             ( S8/16 ) 

EMF 给定的一个输入。  EMF CONTROL 模块正在使用磁通给定或 EMF 给定。 

1003 FB_I: C4 SC: EMF  HL: 19999 LL: 0 D: 12509 U: - 

[FLUX_REF_SEL] 

EMF CONTROL-功能模块的输入。                ( S8/16 ) 

磁通给定选择的一个输入。本参数即可选择[FLUX_REF]输入也可选择 100%的恒定给定。 

     0 =内部给定 

   <>0 = [FLUX_REF] 输入 

1004 FB_I: C4 SC: BI  HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

[EMF_REF_SEL] 

EMF CONTROL-功能模块的输入。          ( S8/16 ) 

EMF 给定选择的一个输入。本参数即可选择[EMF_REF]输入也可选择 LOCAL_EMF_REF 参数。 

     0 = LOCAL_EMF_REF 参数 

   <>0 = [EMF_REF] 输入 

1005 FB_I: C4 SC: BI  HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

LOCAL_EMF_REF 

EMF CONTROL-功能模块。       ( S8/16 ) 

设置本机 EMF 给定的值。 

1006 FB_P: I2 SC: 1 HL: 150 LL: 0 D: 100 U: % 

EMF_KP 

EMF CONTROL-功能模块的参数。       ( S8/16 ) 

 EMF 调节器比例增益。在弱磁点以上，增益以 1/n 的系数 降低,以保持过程的增益恒定。 

换算： 

          150 = 增益为 54% 

         277 = 增益为 100% 

1007 FB_P: I2 SC: 1 HL: 999 LL: 1 D: 150 U: - 
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EMF_KI 

EMF CONTROL-功能模块的参数。       ( S8/16 ) 

EMF 调节器的积分时间常数。 换算: 

 TC = 147200 / EMF_KI;    

1008 FB_P: I2 SC: - HL: 20000 LL: 0 D: 4905 U: ms 

EMF_REG_LIM_P 

EMF CONTROL-功能模块的参数。       ( S8/16 ) 

EMF 调节器输出的正限幅。 

1009 FB_P: I2 SC: FLUX HL: 4095 LL: 0 D: 410 U: % 

EMF_REG_LIM_N 

EMF CONTROL-功能模块的参数。       ( S8/16 ) 

EMF 调节器输出的负限幅。 

1010 FB_P: I2 SC: FLUX HL: 0 LL: -4095 D: -4095 U: % 

EMF_REL_LEV 

EMF CONTROL-功能模块的参数。       ( S8/16 ) 

EMF 调节器的封锁电平。当测量的 EMF 低于此电平时, EMF-调节器封锁。 

1011 FB_P: I2 SC: EMF HL: 1000 LL: 0 D: 50 U: % 

FIELD_WEAK_POINT 

EMF CONTROL-功能模块的参数。       ( S8/16 ) 

磁通给定开始降低时的电机速度。 

1012 FB_P: I2 SC: SPEED HL: 23000 LL: 4000 D: 20000 U: rpm 

FIELD_CONST_1 

EMF CONTROL-功能模块的参数。       ( S8/16 ) 

 励磁电流给定，使电机的磁通降低 40%。 

 (缺省: 标称励磁电流的 29%)。 

1013 FB_P: I2 SC: CURR HL: 4095 LL: 0 D: 1187 U: % 

FIELD_CONST_2 

EMF CONTROL-功能模块的参数。       ( S8/16 ) 

 励磁电流给定,使电机的磁通降低 70%。 

 (缺省: 标称励磁电流的 53%)。 

1014 FB_P: I2 SC: CURR HL: 4095 LL: 0 D: 2190 U: % 

FIELD_CONST_3 

EMF CONTROL-功能模块的参数。       ( S8/16 ) 

 励磁电流给定,使电机的磁通降低 90%。 

 (缺省: 标称励磁电流的 79%)。 

1015 FB_P: I2 SC: CURR HL: 4095 LL: 0 D: 3255 U: % 

GENER.EMF_REF 

EMF_CONTROL-功能模块的参数。              (S8/16 | S21.232)  

此参数与 LOCAL_EMF_REF 的功能相似。 当传动装置运行在再生模式时可设定本机 EMF 给

定。当本参数值低于 LOCAL_EMF_REF 的值时本功能被激活。  

在本参数值低于 LOCAL_EMF_REF 但 GENER.WEAK_POINT 的值仍然高于 FIELD_WEAK_POINT 

时变流器将封锁另一桥组，直到电机电压降至 GENER.WEAK_POINT 所设的值。 传动装置自

由停车。       

1016 FB_P: I2 SC: 1.0 HL: 160 LL: 0 D: 160 U: % 
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GENER.WEAK_POINT 

EMF_CONTROL-功能模块的参数。                 (S8/16 | S21.232)  

此参数与 FIELD_WEAK_POINT 的功能相似。  当传动装置运行在再生模式时，本参数设定电

机在磁通给定开始降低时的速度。如果低于 FIELD_WEAK_POINT 的值本功能被激活。  

1017 FB_P: I2 SC: SPEED HL: 23100 LL: 3400 D: 23100 U: rpm 

FIELD_WEAK_DELAY 

EMF_CONTROL-功能模块的参数。              (S8/16 | S21.233)  

本参数定义延迟时间，当设定了不同的弱磁点（参见 GENER.EMF_REF / 

GENER.WEAK_POINT）以及传动装置由于速度调节器给定高而经常弱磁启动时用于延迟励磁

电流的降低，这个延迟时间将给速度调节器一个“更正”自身并避免反桥的机会。   

1018 FB_P: I2 SC: 0.01  HL: 100 LL: 0 D: 0 U: s 
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组 11: 故障及报警 FAULTS, ALARMS 

USER_EVENT1.[IN] 

EVENT1-功能模块的输入。           ( S15/16 ) 

使外部的报警或故障记录到故障记录器中。 

1101 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

USER_EVENT1.TYPE 

EVENT1-功能模块的参数。             ( S15/16 ) 

选择外部事件的类型: 

 0 = FAULT:TRIPLEVEL 1 (主接触器,磁场和风机接触器断开) 

 1 = FAULT:TRIPLEVEL 2 (主接触器,磁场接触器断开) 

 2 = FAULT:TRIPLEVEL 3 (主接触器断开) 

 3 = ALARM: (只有报警指示) 

 4 = EVENT: (只记录到故障记录器中) 

1102 FB_P: E2 SC: - HL: 4 LL: 0 D: 0 U: - 

USER_EVENT1.TEXT 

EVENT1-功能模块的参数。              ( S15/16 ) 

本参数显示事件名称:    EXT. IND. 1   

1103 FB_P: - SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

USER_EVENT1.DLY 

EVENT1-功能模块的参数。              ( S15/16 ) 

  选择动作延时。 

 外部事件有效的时间必须长于该延时才能接收到。 

1104 FB_P: I2 SC: 0.01 HL: 32767 LL: 0 D: 0 U: s 

USER_EVENT2.[IN] 

EVENT2-功能模块的输入。            ( S15/16 ) 

使外部的报警或故障记录到故障记录器中。 

1105 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

USER_EVENT2.TYPE 

EVENT2-功能模块的参数。             ( S15/16 ) 

选择外部事件的类型: 

(参见 USER_EVENT1.TYPE )。 

1106 FB_P: E2 SC: - HL: 4 LL: 0 D: 0 U: - 

USER_EVENT2.TEXT 

EVENT2-功能模块的参数。             ( S15/16 ) 

本参数显示事件名称:    EXT. IND. 2    

1107 FB_P: - SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

USER_EVENT2.DLY 

EVENT2-功能模块的参数。             ( S15/16 ) 

  选择动作延时。 

 外部事件有效的时间必须长于该延时才能接收到。 

1108 FB_P: I2 SC: 0.01 HL: 32767 LL: 0 D: 0 U: s 

USER_EVENT3.[IN] 

EVENT3-功能模块的输入。           ( S15/16 ) 

使外部的报警或故障记录到故障记录器中。 

1109 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 
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USER_EVENT3.TYPE 

EVENT3-功能模块的参数。          ( S15/16 ) 

选择外部事件的类型: 

(参见 USER_EVENT1.TYPE). 

1110 FB_P: E2 SC: - HL: 4 LL: 0 D: 0 U: - 

USER_EVENT3.TEXT 

EVENT3-功能模块的参数。             ( S15/16 ) 

本参数显示事件名称:    EXT. IND. 3   

1111 FB_P: - SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

USER_EVENT3.DLY 

EVENT3-功能模块的参数。          ( S15/16 ) 

  选择动作延时。 

 外部事件有效的时间必须长于该延时才能接收到。 

1112 FB_P: I2 SC: 0.01 HL: 32767 LL: 0 D: 0 U: s 

USER_EVENT4.[IN] 

EVENT4-功能模块的输入。          ( S15/16 ) 

使外部的报警或故障记录到故障记录器中。 

1113 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

USER_EVENT4.TYPE 

EVENT4-功能模块的参数。          ( S15/16 ) 

选择外部事件的类型: 

(参见 USER_EVENT1.TYPE)。 

1114 FB_P: E2 SC: - HL: 4 LL: 0 D: 0 U: - 

USER_EVENT4.TEXT 

EVENT4-功能模块的参数。          ( S15/16 ) 

本参数显示事件名称:    EXT. IND. 4    

1115 FB_P: - SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

USER_EVENT4.DLY 

EVENT4-功能模块的参数。          ( S15/16 ) 

  选择动作延时。 

 外部事件有效的时间必须长于该延时才能接收到。 

1116 FB_P: I2 SC: 0.01 HL: 32767 LL: 0 D: 0 U: s 

USER_EVENT5.[IN] 

EVENT5-功能模块的输入。           ( S15/16 ) 

使外部的报警或故障记录到故障记录器中。 

1117 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

USER_EVENT5.TYPE 

EVENT5-功能模块的参数。          ( S15/16 ) 

选择外部事件的类型:: 

(参见 USER_EVENT1.TYPE). 

1118 FB_P: E2 SC: - HL: 4 LL: 0 D: 0 U: - 

USER_EVENT5.TEXT 

EVENT5-功能模块的参数。          ( S15/16 ) 

本参数显示事件名称:    EXT. IND. 5    

1119 FB_P: - SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

A 34 



DCS500B 参数表

 
USER_EVENT5.DLY 

EVENT5-功能模块的参数。          ( S15/16 ) 

  选择动作延时。 

 外部事件有效的时间必须长于该延时才能接收到。 

1120 FB_P: I2 SC: 0.01 HL: 32767 LL: 0 D: 0 U: s 

USER_EVENT6.[IN] 

EVENT6-功能模块的输入。           ( S15/16 ) 

使外部的报警或故障记录到故障记录器中。 

1121 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

USER_EVENT6.TYPE 

EVENT6-功能模块的参数。          ( S15/16 ) 

选择外部事件的类型: 

(参见 USER_EVENT1.TYPE). 

1122 FB_P: E2 SC: - HL: 4 LL: 0 D: 0 U: - 

USER_EVENT6.TEXT 

EVENT6-功能模块的参数。          ( S15/16 ) 

选择外部事件的类型:    EXT. IND. 6    

1123 FB_P: - SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

USER_EVENT6.DLY 

EVENT6-功能模块的参数。          ( S15/16 ) 

  选择动作延时。 

 外部事件有效的时间必须长于该延时才能接收到。 

1124 FB_P: I2 SC: 0.01 HL: 32767 LL: 0 D: 0 U: s 

A 35 



DCS500B 参数表 

 

组 12: 维护 MAINTENANCE 

DRIVEMODE 

MAINTENANCE-功能模块的参数。             ( S2/16 ) 

 

本参数用于启动传动装置的一些专用功能,例如调节器的自优化等，当传动功能完成后 

DRIVEMODE 的值变为 0。 如果在传动功能中有错误出现，DRIVEMODE 的值被设为 12。  错误

的原因可以从信号 COMMIS_STAT（11201）中看到。 

下面是一些可以使用的传动功能: 

 0 = NOT ACTIVATED (没有使用专用的功能) 

 1 = CLEAR FAULT LOGG. (清除故障记录器的内容) 

 2 = CALC PROGRAM LOAD (计算处理器的负载) 

 3 = ARM. AUTOTUNING (电枢电流调节器的自优化) 

 4 = ARM. MAN. TUNING (电枢电流调节器的手动优化) 

 5 = FEX2/3 AUTOTUNING (第一励磁单元的自优化) 

 6 = MOT2 FEXC AUTOTUN (第二励磁单元的自优化) 

 7 = FEXC2/3 MAN.TUNIN (第一励磁单元的手动优化) 

 8 = MOT2 FEXC MAN.TUN (第二励磁单元的手动优化) 

 9 = SPD LOOP MAN.TUN (速度环的手动优化) 

    10 = EMF CNTR MAN.TUN (EMF 调节器的手动优化) 

 

在 PROGRAM_LOAD-功能过程中，显示下面的值: 

 11 = WAIT A MOMENT… 

 

如果自优化失败显示以下内容: 

 12 = FAILED, SEE 112-01 

1201 FB_P: E2 SC: - HL: 10 LL: 0 D: 0 U: - 

CMT_DCS500_ADDR 

MAINTENANCE-功能模块的参数。           ( S2/16 ) 

当使用 CMT/DCS500 PC-tool 时，传动装置在通讯链中的结点地址。 

必须断电并重新给电后新设定的值才有效。 

1202 FB_P: I2 SC: - HL: 250 LL: 1 D: 250 U: - 

DRIVE_ID 

MAINTENANCE-功能模块的参数。            ( S2/16 ) 

本参数保留给未来的扩展使用。 只要 DCS500B 变流器与 CDP312 控制盘相连则本参数必须

保持缺省值。 在多传动系统中，给传动装置定义的标识号。 

1203 FB_P: I2 SC: - HL: 31 LL: 1 D: 1 U: - 

POT1_VALUE 

MAINTENANCE-功能模块的参数。                ( S2/16 ) 

用于手动优化功能的恒定测试给定 1。 

1204 FB_P: I2 SC: - HL: 32767 LL: -32768 D: 1000 U: - 

POT2_VALUE 

MAINTENANCE-功能模块的参数。                ( S2/16 ) 

用于手动优化功能的恒定测试给定 2。 

1205 FB_P: I2 SC: - HL: 32767 LL: -32768 D: 0 U: - 
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PERIOD_BTW.POT1/2 

MAINTENANCE-功能模块的参数。              ( S2/16 ) 

手动优化时，方波发生器的时间周期。 

1206 FB_P: I2 SC: 0.01 HL: 30000 LL: 1 D: 100 U: s 

WRITE_ENABLE_KEY 

MAINTENANCE-功能模块的参数。              ( S2/16 ) 

 设置参数存取权。 

 此为关键码。 

1207 FB_P: I2 SC: 1 HL: 1000 LL: 1 D: 358 U: - 

WRITE_ENABLE_PIN 

MAINTENANCE-功能模块的参数。                ( S2/16 ) 

设置参数存取权。 

此为个性识别码，仅当 WRITE_ENABLE_KEY 和 WRITE_ENABLE_PIN 相同时参数可以被存取。

1208 FB_P: I2 SC: 1 HL: 1000 LL: 1 D: 358 U: - 

SELECT_OPER.SYST. 

MAINTENANCE-功能模块的参数。                ( S2/16 ) 

变流器运行模式选择: 

 0 = 6P-SINGLE  (6 脉冲单传动，缺省设置) 

 1 = 12P-MASTER  (12 脉冲主机传动) 

 2 = 12P-SLAVE  (12 脉冲从机传动) 

1209 FB_P: E2 SC: - HL: 2 LL: 0 D: 0 U:- 

ACTUAL VALUE 1 

MAINTENANCE-功能模块的输入。             ( S2/16 ) 

控制盘指示实际值 1。 

1210 FB_I: C4 SC: - HL: 19999 LL: 0 D: 12103 U: - 

ACTUAL VALUE 2  

MAINTENANCE-功能模块的输入。             ( S2/16 ) 

控制盘指示实际值 2。 

1211 FB_I: C4 SC: - HL: 19999 LL: 0 D: 10501 U: - 

ACTUAL VALUE 3  

MAINTENANCE-功能模块的输入。               ( S2/16 ) 

控制盘指示实际值 3。 

1212 FB_I: C4 SC: - HL: 19999 LL: 0 D: 10505 U: - 

FIELDBUS NODE ADDR 

MAINTENANCE-功能模块的参数。                  ( S2/16 ) 

如果使用了线场总线适配器 Nxxx-0x 时保留缺省值。 如果必须采用串行连接则按照 AC70 

的指导文件设置本参数。  

1213 FB_P: I2 SC: 1 HL: 255 LL:1 D: 1 U: - 

MACRO_SELECT 

MAINTENANCE-功能模块的参数。                  ( S2/16 ) 

选择应用宏: 

 0 = NONE     (无应用宏被选择) 

 1 = MACRO 1     (应用宏 1被选择) 

 2 = MACRO 2     (应用宏 2被选择) 

 3 = MACRO 3     (应用宏 3被选择) 

 4 = MACRO 4     (现场总线应用宏被选择) 

1214 FB_P: E2 SC: - HL: 4 LL: 0 D: 0 U: - 

A 37 



DCS500B 参数表 

 
DCF MODE 

DCF_FIELDMODE-功能模块的参数。             (S2/16 | S21.232)  

当用于大电感负载时选择控制配置为 DCF 模式: 

 0 = DISABLE            禁止 

 1 = DCF CURR CONTROL   电流调节器适应大电感负载 

 2 = STAND ALONE   功能 (1) 过电压保护模块 DCF 506 的脉冲监视 

 3 = Reserved           保留 

 4 = FEXLINK NODE 1   功能 (2) 通过端子 X16 读取第一励磁单元的脉冲给定/命令 

 5 = FEXLINK NODE 2   功能 (2) 通过端子 X16 读取第二励磁单元的脉冲给定/命令 

 6 = MG-SET         功能 (2) 通过端子 X16 读取其他励磁单元的脉冲给定/命令 

1215 FB_P: E2 SC: - HL: 6 LL: 0 D: 0 U: - 

DI/OVP 

DCF_FIELDMODE-功能模块的输入。       (S2/16 | S21.232)  

示例的连线图对应过压保护模块 DCF506 连接到 SDCS-CON-2 板的数字输入口 2。缺省时，此

硬件输入连接到 DCF 磁场模式块的输入。根据不同的硬件连接调整软件内的连接。    

1216 FB_I: C4 SC: BI  HL: 19999 LL: 0 D: 10703 U: - 

OVP_SELECT 

DCF_FIELDMODE-功能模块的参数。              (S2/16 | S21.232)  

当过压情况下，过压保护模块 DCF506 已被触发时，选择变流器的响应方式: 

 0 = OVP ALARM 显示并封锁电流调节器； 当触发信号回零时调节器被释放 

 1 = OVP FAULT 指示，强迫电流为 0并关断 

1217 FB_P: E2 SC: - HL: 1 LL: 0 D: 0 U: - 
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组 13:电机 1 磁场  MOTOR 1 FIELD 

[F1_REF] 

MOTOR_1_FIELD-功能模块的输入。        ( S8/16 )  

电机 1励磁单元的励磁给定。 

1301 FB_I: C4 SC: FCURR HL: 19999 LL: 0 D: 11003 U: - 

[F1_FORCE_FWD] 

MOTOR_1_FIELD-功能模块的输入。        ( S8/16 )  

强制电机 1磁场正向的指令。 

1302 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

[F1_FORCE_REV] 

MOTOR_1_FIELD-功能模块的输入。        ( S8/16 )  

强制电机 1磁场反向的指令。 

1303 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

[F1_ACK] 

MOTOR_1_FIELD-功能模块的输入。        ( S8/16 )  

来自外部励磁系统的模拟或数字应答信号的输入。 

1304 FB_I: C4 SC: - HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

F1_CURR_GT_MIN_L 

MOTOR_1_FIELD-功能模块的参数。       ( S8/16 )  

最小励磁电流跳闸极限的监测功能。 

当采用弱磁功能时,该极限需设得足够低,以避免在最高速时出现最小励磁故障! 

1305 FB_P: I2 SC: FCURR HL: 4095 LL: 0 D: 2047 U: A 

F1_OVERCURR_L 

MOTOR_1_FIELD-功能模块的参数。       ( S8/16 )  

电机 1的励磁电流过流极限。  缺省值为标称励磁电流的 115%。 

1306 FB_P: I2 SC: FCURR HL: 8191 LL: 0 D: 4710 U: A 

F1_CURR_TC 

MOTOR_1_FIELD-功能模块的参数。        (S8/16 ). 

实际励磁电流测量时的滤波时间常数。(S21.232 中 HL 较低)  

1307 FB_P: I2 SC: 0.01 HL: 1000 LL: 0 D: 0 U: s 

F1_KP 

MOTOR_1_FIELD-功能模块的参数。       ( S8/16 )  

励磁单元中 PI 调节器的比例增益。 

1308 FB_P: I2 SC: - HL: 4096 LL: 0 D: 1 U: - 

F1_KI 

MOTOR_1_FIELD-功能模块的参数。       ( S8/16 )  

励磁单元中 PI 调节器的积分时间常数。 

1309 FB_P: I2 SC: 0.01 HL: 4096 LL: 0 D: 20 U: s 

F1_U_AC_DIFF_MAX 

MOTOR_1_FIELD_OPTIONS-功能模块的参数。     (S8/16 ). 

续流功能的临界值。 如果励磁单元中两次连续的 AC 电压测量的差值大于该值，则 2相励磁

单元的续流功能开始工作。 (S21.232 中 HL 较低) 

1310 FB_P: I2 SC: 1.0 HL: 1000 LL: 0 D: 10 U: % 
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F1_U_LIM_N 

MOTOR_1_FIELD-功能模块的参数。       ( S8/16 )  

励磁单元中电流调节器电压输出的负限幅。 最小输出电压 = -4096。 

1311 FB_P: I2 SC: VOLT HL: 0 LL: -4096 D: -4096 U: % 

F1_U_LIM_P 

MOTOR_1_FIELD-功能模块的参数。       ( S8/16 )  

励磁单元中电流调节器电压输出的正限幅。 最大输出电压 = 4096。 

1312 FB_P: I2 SC: VOLT HL: 4096 LL: 0 D: 4096 U: % 

F1_RED.SEL 

MOTOR_1_FIELD -功能模块的参数。         ( S8/16 ) 

 允许当 RUN-运行指令无效时可以使用电机磁场的加热功能。 该功能在 RUN-运行指令解除后 

 10 秒开始起作用。 

 0 = DISABLE   禁止 

 1 = ENABLE。  允许 

1313  FB_P: E2 SC: - HL: 1 LL: 0 D: 0 U: - 

F1_RED.REF 

MOTOR_1_FIELD-功能模块的参数。       ( S8/16 )  

加热功能有效时或电机静止时的励磁电流给定。缺省值为标称值的 30%。 

1314 FB_P: I2 SC: FCURR HL: 4095 LL: 0 D: 1228 U: A 

OPTI.REF_GAIN 

MOTOR_1_FIELD_OPTIONS-功能模块的参数。            ( S8/16 ) 

 用于 OPTI-TORQUE 功能中当计算励磁电流给定，FIELD1_CUR_REF（11301）时，增益因子与 

 转矩给定相乘。 根据转矩给定计算励磁电流给定的公式为： 

          励磁电流给定 = OPTI.REF_GAIN*转矩给定/98。 

1315 FB_P: I2  SC: 1 HL: 10000 LL: 0 D: 100 U: - 

OPTI.REF_MIN_L 

MOTOR_1_FIELD_OPTIONS-功能模块的参数。           ( S8/16 ) 

 用于 OPTI-TORQUE 功能中。当通过 FIELD _MODE-（1001）参数选择 OPTI_TORQUE 功能时的 

 最小励磁值。 

 缺省值为标称励磁电流的 15%。参看下一个参数。 

1316 FB_P: I2 SC: FCURR HL: 4096 LL: 0 D: 614 U: A 

OPTI.REF_MIN_TD 

MOTOR_1_FIELD_OPTIONS-功能模块的参数            ( S8/16 ) 

用于 OPTI-TORQUE 功能中。 最小励磁指示的延时时间。当 OPTI_TORQUE 功能有效时或磁场

反向时， 励磁给定低于 OPTI.REF_ MIN_L 的时间不能长于本参数定义的时间。 

1317 FB_P: I2 SC: 1 HL: 20000 LL: 0 D: 200 U: ms 

REV.REV_HYST 

MOTOR_1_FIELD_OPTIONS-功能模块的参数             ( S8/16 ) 

用于磁场反向功能。实际励磁电流比较器的滞环。 在磁场反向期间，比较器的输出将发出

位于 FEX_STATUS(11203)的信号 FIELD1_REV_ACK。 该滞环可以避免由于噪声和励磁电流的

失调所带来的对于 FIELD1_REV_ACK 应答的影响。 

1318 FB_P: I2 SC: FCURR HL: 4095 LL: 0 D: 80 U: A 

REV.REF_HYST 

MOTOR_1_FIELD_OPTIONS-功能模块的参数。             ( S8/16 ) 

用于磁场反向功能。 用于在磁场反向期间转矩给定滞后。 在磁场反向前,转矩给定的绝对

值必须大于 REV.REF_HYST 的值。 

1319 FB_P: I2 SC: TORQ HL: 4000 LL: 0 D: 80 U: % 
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REV.FLUX_TD 

MOTOR_1_FIELD_OPTIONS-功能模块的参数。          ( S8/16 )  

在磁场反向期间，励磁电流和电机内部的 FLUX 不对应的时间。 在此时间过后，位于

FEX_STATUS(11203)的应答信号 FIELD1_REV_ACK 改变状态。 

1320 FB_P: I2 SC: 1 HL: 20000 LL: 0 D: 0 U: ms 

F1_CURR_MIN_TD 

MOTOR_1_FIELD_OPTIONS-功能模块的参数。              (S8/16 | S21.233)  

本参数定义实际磁场电流低于 F1_CURR_GT_MIN_L (1305)限值时无错误信息 F39 (NO FIELD 

ACK 磁场无应答)的允许时间。只要实际励磁电流高于限值，位于 FEXC_STATUS (11203) 的

FIELD1_CURR_MIN_L 信号即被激活。      

1321 FB_P: I2 SC: 0.01 HL: 1000 LL: 10 D: 200 U: s 
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组 14: 电机 1 保护 MOTOR 1 PROTECT. 

MOT1.[TEMP_IN] 

MOTOR_1_PROTECTION-功能模块的输入。      ( S9/16 ) 

连接温度测量时的输入。 

1401 FB_I: C4 SC: - HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

MOT1.TEMP_ALARM_L 

MOTOR_1_PROTECTION-功能模块的参数。        ( S9/16 ) 

当测量的温度(PT100)或电阻值(PTC)超出此极限时,电机过热报警。 

1402 FB_P: I2 SC: 1 HL: 4000 LL: -10 D: 0 U: C 

MOT1.TEMP_FAULT_L 

MOTOR_1_PROTECTION-功能模块的参数。        ( S9/16 ) 

当测量的温度(PT100)或电阻值(PTC)超出此极限时,发生电机过热故障, 传动装置跳闸。 

1403 FB_P: I2 SC: 1 HL: 4000 LL: -10 D: 0 U: C 

[KLIXON_IN] 

MOTOR_1_PROTECTION-功能模块的输入。      ( S9/16 ) 

连接温度报警时的输入。当输入不为零时，传动装置跳闸。 

1404 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

MODEL1.SEL 

MOTOR_1_PROTECTION-功能模块的参数。        ( S9/16 ) 

用于激活电机 1的温度模型。该模型可以根据电机电流和给出的模型参数估算出电机的温

度。 

 0 = DISABLED   禁止 

 1 = ENABLED。  允许 

1405 FB_P: E2 SC: - HL: 1 LL: 0 D: 0 U: - 

MODEL1.CURR 

MOTOR_1_PROTECTION-功能模块的参数。         ( S9/16 ) 

热模型的标称电流参数。 当电机电流为 MODEL1.CURR 时，在 5倍的 MODEL1.TC 时间后,热

模型的输出将为 100。 

1406 FB_P: I2 SC:MCURR HL: 10000 LL: 0 D: 4096 U: A 

MODEL1.ALARM_L 

MOTOR_1_PROTECTION-功能模块的参数。         ( S9/16 ) 

当计算的温度超过此极限时，发生过热报警。 

1407 FB_P: I2 SC: 1 HL: 130 LL: 10 D: 120 U: % 

MODEL1.TRIP_L 

MOTOR_1_PROTECTION-功能模块的参数         ( S9/16 ) 

当计算的温度超过此极限时，发生电机过热故障，传动装置跳闸。 

1408 FB_P: I2 SC: 1 HL: 130 LL: 10 D: 130 U: % 

MODEL1.TC 

MOTOR_1_PROTECTION-功能模块的参数         ( S9/16 ) 

热模型的热时间常数。为温度升到标称值 63%的时间。 当电机电流为 MODEL1.CURR 时，在

5倍的 MODEL1.TC 时间后，热模型的输出将为 100。 

1409 FB_P: I2 SC: 1 HL: 5400 LL: 0 D: 240 U: s 
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组 15: 电机 2 磁场 MOTOR 2 FIELD  

[F2_REF] 

MOTOR_2_FIELD-功能模块的输入。      ( S8/16 ) 

电机 2励磁单元的励磁给定。 

1501 FB_I: C4 SC: FCURR HL: 19999 LL: 0 D: 12512 U: - 

F2_CURR_GT_MIN_L 

MOTOR_2_FIELD-功能模块的参数。      ( S8/16 ) 

最小励磁电流跳闸极限的监测功能。 

1502 FB_P: I2 SC: FCURR HL: 4095 LL: 0 D: 2047 U: A 

F2_OVERCURR_L 

MOTOR_2_FIELD-功能模块的参数。      ( S8/16 ) 

电机 2的励磁电流过流极限。  缺省值为标称励磁电流的 115%。 

1503 FB_P: I2 SC: FCURR HL: 8191 LL: 0 D: 4710 U: A 

F2_CURR_TC 

MOTOR_2_FIELD-功能模块的参数。      (S8/16 ). 

实际励磁电流测量时的滤波时间常数。(S21.232 中 HL 较低) 

1504 FB_P: I2 SC: 0.01 HL: 1000 LL: 0 D: 0 U: s 

F2_KP 

MOTOR_2_FIELD-功能模块的参数。      ( S8/16 ) 

励磁单元中 PI 调节器的比例增益。 

1505 FB_P: I2 SC: - HL: 4096 LL: 0 D: 1 U: - 

F2_KI 

MOTOR_2_FIELD-功能模块的参数。      ( S8/16 ) 

励磁单元中 PI 调节器的积分时间常数。 

1506 FB_P: I2 SC: 0.01 HL: 4096 LL: 0 D: 20 U: s 

F2_U_AC_DIFF_MAX 

MOTOR_2_FIELD_OPTIONS-功能模块的参数。   (S8/16 ). 

续流功能的临界值。 如果励磁单元中两次连续的 AC 电压测量的差值大于该值，则 2相励磁

单元的续流功能开始工作。 (S21.232 中 HL 较低) 

1507 FB_P: I2 SC: 1 HL: 1000 LL: 0 D: 10 U: % 

F2_U_LIM_N 

MOTOR_2_FIELD-功能模块的参数。      ( S8/16 ) 

励磁单元中电流调节器电压输出的负限幅。 最小输出电压 = -4096。 

1508 FB_P: I2 SC: VOLT HL: 0 LL: -4096 D: -4096 U: % 

F2_U_LIM_P 

MOTOR_2_FIELD-功能模块的参数。      ( S8/16 ) 

励磁单元中电流调节器电压输出的正限幅。 最大输出电压 = 4096。 

1509 FB_P: I2 SC: VOLT HL: 4096 LL: 0 D: 4096 U: % 

F2_RED.SEL 

MOTOR_2_FIELD -功能模块的参数。      ( S8/16 ) 

允许当 RUN-运行指令无效时可以使用电机磁场的加热功能。 该功能在 RUN-运行指令解除后 

 10 秒开始起作用。 

 0 = DISABLE   禁止 

 1 = ENABLE.   允许 

1510 FB_P: E2 SC: - HL: 1 LL: 0 D: 0 U: - 
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F2_RED.REF 

MOTOR_2_FIELD -功能模块的参数。      ( S8/16 ) 

加热功能有效时或电机静止时的励磁电流给定。缺省值为标称值的 30%。 

1511 FB_P: I2 SC: FCURR HL: 4095 LL: 0 D: 1228 U: A 
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组 16: 电机 2 保护 MOTOR 2 PROTECT. 

MOT2.[TEMP_IN] 

MOTOR_2_PROTECTION-功能模块的输入。     ( S9/16 ) 

连接温度测量时的输入。 

1601 FB_I: C4 SC: - HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

MOT2.TEMP_ALARM_L 

MOTOR_2_PROTECTION-功能模块的参数。     ( S9/16 ) 

当测量的温度(PT100)或电阻值(PTC)超出此极限时,电机过热报警。 

1602 FB_P: I2 SC: 1 HL: 4000 LL: -10 D: 0 U: C 

MOT2.TEMP_FAULT_L 

MOTOR_2_PROTECTION-功能模块的参数。     ( S9/16 ) 

当测量的温度(PT100)或电阻值(PTC)超出此极限时，发生电机过热故障,传动装置跳闸。 

1603 FB_P: I2 SC: 1 HL: 4000 LL: -10 D: 0 U: C 

MODEL2.SEL 

MOTOR_2_PROTECTION-功能模块的参数。     ( S9/16 ) 

用于激活电机 2的温度模型。该模型可以根据电机电流和给出的模型参数估算出电机的温

度。 

 0 = DISABLED   禁止 

 1 = ENABLED.   允许 

1604 FB_P: E2 SC: - HL: 1 LL: 0 D: 0 U: - 

MODEL2.CURR 

MOTOR_2_PROTECTION-功能模块的参数。     ( S9/16 ) 

热模型的标称电流参数。 当电机电流为 MODEL2.CURR 时，在 5倍的 MODEL2.TC 时间后,热

模型的输出将为 100。 

1605 FB_P: I2 SC: MCURR HL: 10000 LL: 0 D: 4096 U: A 

MODEL2.ALARM_L 

MOTOR_2_PROTECTION-功能模块的参数。        ( S9/16 ) 

当计算的温度超过此极限时，发生过热报警。 

1606 FB_P: I2 SC: 1 HL: 130 LL: 10 D: 120 U: % 

MODEL2.TRIP_L 

MOTOR_2_PROTECTION-功能模块的参数。     ( S9/16 ) 

当计算的温度超过此极限时，发生电机过热故障，传动装置跳闸。 

1607 FB_P: I2 SC: 1 HL: 130 LL: 10 D: 130 U: % 

MODEL2.TC 

MOTOR_2_PROTECTION-功能模块的参数。     ( S9/16 ) 

热模型的热时间常数。为温度升到标称值 63%的时间。 当电机电流为 MODEL2.CURR 时，在

5倍的 MODEL2.TC 时间后，热模型的输出将为 100。 

1608 FB_P: I2 SC: 1 HL: 5400 LL: 0 D: 240 U: s 
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组 17: 积分器 RAMP GENERATOR 

RAMP.[IN] 

RAMP GENERATOR-功能模块的输入。       ( S4/16 ) 

速度给定源。 

1701 FB_I: C4 SC: SPEED HL: 19999 LL: 0 D: 11903 U: - 

RAMP.[RES_IN] 

RAMP GENERATOR-功能模块的输入。       ( S4/16 ) 

设置积分输入为零。 

1702 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

RAMP.[HOLD] 

RAMP GENERATOR-功能模块的输入。       ( S4/16 ) 

用于保持当前积分器的输出值。 

1703 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

RAMP.[FOLLOW_IN] 

RAMP GENERATOR-功能模块的输入。       ( S4/16 ) 

使积分输出跟随积分输入。 

1704 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

RAMP.[FOLL_ACT] 

RAMP GENERATOR-功能模块的输入。       ( S4/16 ) 

使积分输出跟随 RAMP.[SPEED_SET]的信号，缺省时连接到 SPEED ACT (12102)。 

1705 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

RAMP.[RES_OUT] 

RAMP GENERATOR-功能模块的输入。       ( S4/16 ) 

设置积分输出为零。 

1706 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

RAMP.[T1/T2] 

RAMP GENERATOR-功能模块的输入。       ( S4/16 ) 

 选择使用的积分时间设置值： 

          0 = 使用 ACCEL1, DECEL1 及 SMOOTH1 

      <> 0 = 使用 ACCEL2, DECEL2 及 SMOOTH2 

1707 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

ACCEL1 

RAMP GENERATOR-功能模块的参数。       ( S4/16 ) 

传动装置从零速加速到标称速度的时间。 

1708 FB_P: I2 SC: 0.1 HL: 30000 LL: 1 D: 200 U: s 

DECEL1 

RAMP GENERATOR-功能模块的参数。       ( S4/16 ) 

传动装置从标称速度减速到零速的时间。 

1709 FB_P: I2 SC: 0.1 HL: 30000 LL: 1 D: 200 U: s 

SMOOTH1 

RAMP GENERATOR-功能模块的参数。       ( S4/16 ) 

速度输出的软化时间(S-RAMP 功能)。软化功能将持续的总时间。 

1710 FB_P: I2 SC: 1 HL: 20000 LL: 0 D: 0 U: ms 
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ACCEL2 

RAMP GENERATOR-功能模块的参数。       ( S4/16 ) 

传动装置从零速加速到标称速度的时间。 

1711 FB_P: I2 SC: 0.1 HL: 30000 LL: 1 D: 100 U: s 

DECEL2 

RAMP GENERATOR-功能模块的参数。      ( S4/16 ) 

传动装置从标称速度减速到零速的时间。 

1712 FB_P: I2 SC: 0.1 HL: 30000 LL: 1 D: 100 U: s 

SMOOTH2 

RAMP GENERATOR-功能模块的参数。       ( S4/16 ) 

速度输出的软化时间(S-RAMP 功能)。软化功能将持续的总时间。 

1713 FB_P: I2 SC: 1 HL: 20000 LL: 0 D: 0 U: ms 

EMESTOP_RAMP 

RAMP GENERATOR-功能模块的参数。      ( S4/16 ) 

当急停方式时,传动装置从标称速度减速到零速的时间 

1714 FB_P: I2 SC: 0.1 HL: 30000 LL: 1 D: 200 U: s 

SPEEDMAX 

RAMP GENERATOR-功能模块的参数。      ( S4/16 ) 

速度给定的正限幅。 

1715 FB_P: I2 SC: SPEED HL: 30000 LL: 0 D: 20000 U: rpm 

SPEEDMIN 

RAMP GENERATOR-功能模块的参数。      ( S4/16 ) 

速度给定的负限幅。 

1716 FB_P: I2 SC: SPEED HL: 0 LL: -30000 D: -20000 U: rpm 

STARTSEL 

RAMP GENERATOR-功能模块的参数。       ( S4/16 ) 

 当电机旋转时的启动-功能 

           0 = START_FROM-0          (积分输出 = 从 0 起动) 

          1 = FLYING_START          (积分输出 = 起动时的实际速度)       

1717 FB_P: E2 SC: - HL: 1 LL: 0 D: 0 U: - 

ACC_COMP.MODE 

RAMP GENERATOR-功能模块的参数。      ( S4/16 ) 

 加速补偿功能 

          0 = DISABLED 

         1 = ENABLED 

1718 FB_P: E2 SC: - HL: 1 LL: 0 D: 0 U: - 

ACC_COMP.TRMIN 

RAMP GENERATOR-功能模块的参数。      ( S4/16 ) 

 传动装置使用电机的标称转矩(TN)从零速加速到最大速度的时间。 

1719 FB_P: I2 SC: 0.1 HL: 32767 LL: 0 D: 0 U: s 

RAMP.[SPEED_SET] 

RAMP GENERATOR-功能模块的输入。       ( S4/16 ) 

积分输出按照信号 RAMP.[FOLL_ACT] (1705)控制与此输入连接 

1720 FB_I: C4 SC: SPEED HL: 19999 LL: 0 D: 12102 U: - 
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组 18: 给定链 REFERENCE CHAIN 

REF_SUM.[IN1] 

REF_SUM-功能模块的输入。         ( S5/16 ) 

速度调节器前的求和点。 

1801 FB_I: C4 SC: SPEED HL: 19999 LL: 0 D: 11701 U: - 

REF_SUM.[IN2] 

REF_SUM-功能模块的输入。          ( S5/16 ) 

速度调节器前的求和点。 

1802 FB_I: C4 SC: SPEED HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 
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组 19: 给定源 REFERENCE SOURCES 

CONST_REF.[ACT1] 

CONST_REF-功能模块的输入。         ( S4/16 ) 

 选择恒定给定 REF1 到模块的输出。 

  ACT1 优先于其它 ACT-输入。 

1901 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

CONST_REF.[ACT2] 

CONST_REF-功能模块的输入。          ( S4/16 ) 

 选择恒定给定 REF2 到模块的输出。 

  ACT2 优先于 ACT3-及 ACT4-输入。 

1902 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

CONST_REF.[ACT3] 

CONST_REF-功能模块的输入。          ( S4/16 ) 

 选择恒定给定 REF3 到模块的输出。 

  ACT3 优先于 ACT4-输入。 

1903 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

CONST_REF.[ACT4] 

CONST_REF-功能模块的输入。          ( S4/16 ) 

选择恒定给定 REF4 到模块的输出。 

1904 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

CONST_REF.DEF 

CONST_REF-功能模块的参数。        ( S4/16 ) 

当四个 ACT-输入均无效时选择本参数。 

1905 FB_P: I2 SC: SPEED HL: 32767 LL: -32767 D: 1000 U: rpm 

CONST_REF.REF1 

CONST_REF-功能模块的参数。         ( S4/16 ) 

当 ACT1-输入有效时选择本速度给定。 

1906 FB_P: I2 SC: SPEED HL: 32767 LL: -32767 D: 1500 U: rpm 

CONST_REF.REF2 

CONST_REF-功能模块的参数。         ( S4/16 ) 

当 ACT2-输入有效时选择本速度给定。 

1907 FB_P: I2 SC: SPEED HL: 32767 LL: -32767 D: 0 U: rpm 

CONST_REF.REF3 

CONST_REF-功能模块的参数。        ( S4/16 ) 

当 ACT3-输入有效时选择本速度给定。 

1908 FB_P: I2 SC: SPEED HL: 32767 LL: -32767 D: 0 U: rpm 

CONST_REF.REF4 

CONST_REF-功能模块的参数。         ( S4/16 ) 

当 ACT4-输入有效时选择本速度给定。 

1909 FB_P: I2 SC: SPEED HL: 32767 LL: -32767 D: 0 U: rpm 

REFSEL.[IN1] 

REF_SEL-功能模块的输入。         ( S4/16 ) 

通过 SEL1-输入口选择的速度给定。 

1910 FB_I: C4 SC: SPEED HL: 19999 LL: 0 D: 10104 U: - 
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REFSEL.[SEL1] 

REF_SEL-功能模块的输入。          ( S4/16 ) 

选择速度给定输入 IN1 到输出。 

1911 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 10715 U: - 

REFSEL.[IN2] 

REF_SEL-功能模块的输入。          ( S4/16 ) 

通过 SEL2-输入口选择的速度给定。 

1912 FB_I: C4 SC: SPEED HL: 19999 LL: 0 D: 11901 U: - 

REFSEL.[SEL2] 

REF_SEL-功能模块的输入。         ( S4/16 ) 

选择速度给定输入 IN2 到输出。 

1913 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 11902 U: - 

REFSEL.[IN3] 

REF_SEL-功能模块的输入。          ( S4/16 ) 

通过 SEL3-输入口选择的速度给定。 

1914 FB_I: C4 SC: SPEED HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

REFSEL.[SEL3] 

REF_SEL-功能模块的输入。          ( S4/16 ) 

选择速度给定输入 IN3 到输出。 

1915 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

REFSEL.[ADD] 

REF_SEL-功能模块的输入。         ( S4/16 ) 

附加给输出的附加速度给定。 

1916 FB_I: C4 SC: SPEED HL: 19999 LL: 0 D: 11904 U: - 

REFSEL.[REV] 

REF_SEL-功能模块的输入          ( S4/16 ) 

改变功能模块输出符号的指令。 

1917 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

SOFTPOT.[INCR] 

SOFT_POT-功能模块的输入。          ( S4/16 ) 

使输出值增加。 

1918 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

SOFTPOT.[DECR] 

SOFT_POT-功能模块的输入。         ( S4/16 ) 

使输出值减少。 

1919 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

SOFTPOT.[FOLLOW] 

SOFT_POT-功能模块的输入。         ( S4/16 ) 

使输出值跟随电机的实际速度。 

1920 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL:0 D: 0 U: - 

SOFTPOT.OHL 

SOFT_POT-功能模块的参数。            ( S4/16 ) 

输出的正限幅。 

 

 

1921 FB_P: I2 SC: SPEED HL: 23000 LL: -23000 D: 5000 U: rpm 
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SOFTPOT.OLL 

SOFT_POT-功能模块的参数。        ( S4/16 ) 

输出的负限幅。 

1922 FB_P: I2 SC: SPEED HL: 23000 LL: -23000 D: -5000 U: rpm 

SOFTPOT.[ENABLE] 

SOFT_POT-功能模块的输入。      (S4/16 | S21.233)  

缺省条件情况下，如果传动装置是通过二进制输入来移除 RUN 命令停车的，SOFT_POT 功能

模块的输出被复位为 0 。在此动作无效时改变连接至另一个信号。设定这个输入:  

SOFT_POT:OUT (11904) 的输出保持为 0 ，只要此输入不连或连接到的信号(缺省: 

RUNNING (10903))为 0 。 如果所连接到的信号被置为-1，该功能被激活。 

1923 FB_I: C4  SC: BI   HL: 19999 LL: 0 D: 10903 U: - 
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组 20: 速度控制器 SPEED CONTROLLER 

ERR.[IN] 

SPEED_ERROR-功能模块的输入。         ( S5/16 ) 

用于计算偏差的速度给定。 

2001 FB_I: C4 SC: SPEED HL: 19999 LL: 0 D: 11802 U: - 

ERR.[STEP] 

SPEED_ERROR-功能模块的输入。        ( S5/16 ) 

附加给速度偏差的速度阶跃值。 

2002 FB_I: C4 SC: SPEED HL: 19999 LL: 0 D: 12517 U: - 

ERR.[WIN_MODE] 

SPEED_ERROR-功能模块的输入。         ( S5/16 ) 

窗口控制模式的选择。 

2003 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

ERR.WIN_SIZE 

SPEED_ERROR-功能模块的参数。           ( S5/16 ) 

窗口控制中速度偏差窗口的大小。 

2004 FB_P: I2 SC: SPEED HL: 20000 LL: 0 D: 0 U: rpm 

ERR.FRS 

SPEED_ERROR-功能模块的参数。           ( S5/16 ) 

速度偏差滤波器的时间常数。 

2005 FB_P: I2 SC: 1 HL: 1000 LL: 0 D: 0 U: ms 

SPC.[IN] 

SPEED_CONTROL-功能模块的输入。          ( S5/16 ) 

速度偏差输入。 

2006 FB_I: C4 SC: SPEED HL: 19999 LL: 0 D: 12001 U: - 

SPC.[RINT] 

SPEED_CONTROL-功能模块的输入。          ( S5/16 ) 

使速度调节器积分部分复位的指令。 

2007 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

SPC.[BAL] 

SPEED_CONTROL-功能模块的输入。           ( S5/16 ) 

设定速度调节器的积分部分为给出值 SPC.[BALREF]的指令。 

2008 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

SPC.[BALREF] 

SPEED_CONTROL-功能模块的输入。           ( S5/16 ) 

当使用外部设置 SPC.[BAL]时,速度调节器积分部分的外部值。 

2009 FB_I: C4 SC: TORQ HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

SPC.[BAL2] 

SPEED_CONTROL-功能模块的输入。         ( S5/16 ) 

设定速度调节器的积分部分为给出值 SPC [BAL2REF]的指令。  

2010 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 12403 U: - 

SPC.[BAL2REF] 

SPEED_CONTROL-功能模块的输入。           ( S5/16 ) 

当使用外部设置 SPC.[BAL2]时,速度调节器积分部分的外部值。 

2011 FB_I: C4 SC: TORQ HL: 19999 LL: 0 D: 12402 U: - 
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SPC.[HOLD] 

SPEED_CONTROL-功能模块的输入。        ( S5/16 ) 

保持速度调节器的积分部分的当前值的指令。 

2012 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

SPC.DROOPING 

SPEED_CONTROL-功能模块的参数。         ( S5/16 ) 

当电机带标称负载(TN)时的降落。 

2013 FB_P: I2 SC: 0.1 HL: 4000 LL: 0 D: 0 U: % 

SPC.KP 

SPEED_CONTROL-功能模块的参数。          ( S5/16 ) 

速度调节器的比例增益。  SPC.KP = 100 = > 增益 = 1。 

2014 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32000 LL: 0 D: 500 U: % 

SPC.KPSMIN 

SPEED_CONTROL-功能模块的参数          ( S5/16 ) 

当速度调节器输出为零时的比例增益。用于在小转 矩时得到小的增益。   

SPC.KPSMIN = 100 = > 增益 = 1。 

2015 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32000 LL: 0 D: 0 U: % 

SPC.KPSPOINT 

SPEED_CONTROL-功能模块的参数        ( S5/16 ) 

用于在小转矩时得到小的增益。 增益为 SPC.KP 时速度调节器的输出。在调节器输出为

0...SPC.KPSPOINT 之间，比例增益将从 SPC.KPSMIN 升高到 SPC.KP。 

2016 FB_P: I2 SC: TORQ HL: 16000 LL: 0 D: 0 U: % 

SPC.KPSWEAKFILT 

SPEED_CONTROL-功能模块的参数         ( S5/16 ) 

用于在小转矩时得到小的增益。滤波器的时间常数， 可以软化比例增益的变化。 

2017 FB_P: I2 SC: 1 HL: 10000 LL: 0 D: 500 U: ms 

SPC.KI 

SPEED_CONTROL-功能模块的参数         ( S5/16 ) 

速度调节器的积分时间常数。 

2018 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32000 LL: 0 D: 5000 U: ms 

SPC.TD 

SPEED_CONTROL-功能模块的参数        ( S5/16 ) 

速度调节器派生部分的时间常数。 

2019 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32000 LL: 0 D: 0 U: ms 

SPC.TF 

SPEED_CONTROL-功能模块的参数        ( S5/16 ) 

速度调节器派生部分的滤波时间常数。 

2020 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32000 LL: 5 D: 50 U: ms 

ERR. [SPEED_ACT] 

SPEED_ERROR-功能模块的输入。         ( S5/16 ) 

用于计算偏差的速度实际值。 

2021 FB_I: C4 SC: SPEED HL: 19999 LL: 0 D: 12102 U: - 
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组 21: 速度测量 SPEED MEASUREMENT 

TACHOPULS_NR 

SPEED_MEASUREMENT-功能模块的参数。      ( S4/16 ) 

测速机旋转一周时的脉冲数。 

2101 FB_P: I2 SC: 1 HL: 10000 LL: 125 D: 2048 U: - 

SPEED_MEAS_MODE 

SPEED_MEASUREMENT-功能模块的参数。     ( S4/16 ) 

选择所使用的速度测量的类型: 

 0 = ENCODER A+, B dir (通道 A: 速度的正沿; 通道 B: 方向) 

 1 = ENCODER A+- (通道 A: 速度的正沿及负沿; 通道 B: 没有使用) 

 2 = ENCODER A+-, B dir (通道 A: 速度的正沿及负沿; 通道 B: 方向) 

 3 = ENCODER A+-, B +- (使用通道 A和 B的所有边沿) 

 4 = ANALOG TACHO (AI 通道 AITAC 用于模拟测速输入) 

 5 = EMF SPEED ACT (根据电机的 EMF 计算的速度实际值) 

2102 FB_P: E2 SC: - HL: 5 LL: 0 D: 5 U: - 

SPEED_SCALING 

SPEED_MEASUREMENT-功能模块的参数。      ( S4/16 ) 

 当速度给定为 20000 时,电机的速度给定,单位为 0.1rpm。 

 注意当该参数值改变后,在控制盘或 CMT/DCS 500 上显示的单位为[rpm]的所有与速度有  

关的参数和信号的值都会改变: 

 AITAC_HIGH_VALUE,  AITAC_LOW_VALUE, AI1_HIGH_VALUE, 

 AI1_LOW_VALUE, FIELD_WEAK_POINT, GENER.WEAK_POINT, 

 SPEEDMAX, SPEEDMIN, CONST_REF.DEF, 

 CONST_REF.REF1-4, SOFTPOT.OHL, SOFTPOT.OLL, 

 ERR.WIN_SIZE, MIN_SPEED_L, SPEED_L1, 

 SPEED_L2, OVERSPEEDLIMIT, STALL.SPEED, 

 MON.MEAS_LEV, MAX_CURR_LIM_SPD,  

 

 AITAC:OUT+, AITAC:OUT-, AI1:OUT+, 

 AI1:OUT-, RAMP:OUT, SPEED REFERENCE, 

 REF_SUM:OUT, LOCAL_SPEED_REF, CONST_REF:OUT, 

 REF_SEL.OUT, SOFTPOT:OUT, ERR:OUT, 

 ERR:STEP_RESP,  SPEED_ACT_EMF,  SPEED_ACT, 

 SPEED_ACT_FILT.  

2103 FB_P: I2 SC: 0.1 HL: 65000 LL: 1000 D: 15000 U: rpm 

SPEED_ACT_FTR 

SPEED_MEASUREMENT-功能模块的参数。           ( S4/16 ) 

速度实际值滤波器的滤波时间常数。滤波器的输出为信号 SPEED_ACT（12102）。 

2104 FB_P: I2 SC: 1 HL: 1000 LL: 0 D: 0 U: ms 

SPEED_ACT_FLT_FTR 

SPEED_MEASUREMENT-功能模块的参数           ( S4/16 ) 

信号 SPEED_ACT_FILT（12103）的滤波时间常数。本实际速度显示在控制盘或 CMT 上。 

2105 FB_P: I2 SC: 1 HL: 20000 LL: 0 D: 500 U: ms 
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组 22: 速度监测 SPEED MONITOR 

MIN_SPEED_L 

SPEED_MONITOR-功能模块的参数。       ( S5/16 ) 

最小速度检测的极限值。 

当速度低于 MIN_SPEED（12201）的限值时,功能模块的输出被置为 1。 

2201 FB_P: I2 SC: SPEED HL: 30000 LL: 0 D: 50 U: rpm 

SPEED_L1 

SPEED_MONITOR-功能模块的参数。       ( S5/16 ) 

 速度检测的极限值 。 

 当速度高于 SPEED_GT_L1(12202)的限值时,功能模块的输出被置为 1。 

2202 FB_P: I2 SC: SPEED HL: 30000 LL: 0 D: 5000 U: rpm 

SPEED_L2 

SPEED_MONITOR-功能模块的参数。       ( S5/16 ) 

 速度检测的极限值 。 

 当速度高于 SPEED_GT_L2(12203)的限值时,功能模块的输出被置为 1。 

2203 FB_P: I2 SC: SPEED HL: 30000 LL: 0 D: 10000 U: rpm 

OVERSPEEDLIMIT 

SPEED_MONITOR-功能模块的参数。       ( S5/16 ) 

超速检测的极限值。当速度高于 OVERSPEED(12204)的限值时,功能模块的输出被置为 1,传

动装置将会跳闸。 

2204 FB_P: I2 SC: SPEED HL: 30000 LL: 0 D: 23000 U: rpm 

STALL.SEL 

SPEED_MONITOR-功能模块的参数。       ( S5/16 ) 

选择堵转保护的参数: 

 0 = DISABLED    禁止 

 1 = ENABLED     允许 

2205 FB_P: E2 SC: - HL: 1 LL: 0 D: 0 U: - 

STALL.SPEED 

SPEED_MONITOR-功能模块的参数。       ( S5/16 ) 

 堵转检测的速度极限值。 

当速度低于此极限并当转矩 高于 STALL.TORQUE, 同时大于 STALL.TIME 设定的时间后,传动

装置将跳闸。 

2206 FB_P: I2 SC: SPEED HL: 20000 LL: 0 D: 50 U: rpm 

STALL.TORQUE 

SPEED_MONITOR-功能模块的参数。       ( S5/16 ) 

堵转检测的转矩极限值。 描述参见 STALL.SPEED (2206)。 

2207 FB_P: I2 SC: TORQ HL: 16000 LL: 0 D: 3000 U: % 

STALL.TIME 

SPEED_MONITOR-功能模块的参数。       ( S5/16 ) 

堵转检测的延迟时间值。 描述参见 STALL.SPEED (2206)。 

2208 FB_P: I2 SC: 1 HL: 180 LL: 1 D: 10 U: s 
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MON.MEAS_LEV 

SPEED_MONITOR-功能模块的参数。      ( S5/16 ) 

 该功能是将脉冲测速或模拟测速的实际速度与计算的电机 EMF_ACT (10506)值进行比较。如  

 果速度测量有故障的话, 则当传动处于起动状态时其速度为零, 而 EMF_ACT (10506)将会增 

 加。 

MON.MEAS.LEV 是当 EMF.ACT(10506)大于 MON.EMF_V(2210)时,被测速度必须具有的最小绝对

值 , 否则传动将会由于速度测量故障而跳闸。 

2209 FB_P: I2 SC: SPEED HL: 20000 LL: 0 D: 200 U: rpm 

MON.EMF_V 

SPEED_MONITOR-功能模块的参数。      ( S5/16 ) 

描述参见 MON.MEAS_LEV (2209 )。 

2210 FB_P: I2 SC: 1 HL: 1500 LL: 0 D: 50 U: V 
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组 23: 转矩及电流限幅 TORQUE and CURRENT LIMITS 

[SPC_TORQ_MAX] 

TORQUE/CURRENT_LIMITATION-功能模块的输入。    ( S6/16 ) 

 速度调节器的最大转矩限幅。  

 可与模拟输入或功能模块的输出相联。 

2301 FB_I: C4 SC: TORQ HL: 19999 LL: 0 D: 12510 U: - 

[SPC_TORQ_MIN] 

TORQUE/CURRENT_LIMITATION-功能模块的输入。     ( S6/16 ) 

 速度调节器的最小转矩限幅。  

 可与模拟输入或功能模块的输出相联。 

2302 FB_I: C4 SC: TORQ HL: 19999 LL: 0 D: 12511 U: - 

[TREF_TORQ_MAX] 

TORQUE/CURRENT_LIMITATION-功能模块的输入。    ( S6/16 ) 

 转矩给定链的最大转矩限幅。  

 可与模拟输入或功能模块的输出相联。 

2303 FB_I: C4 SC: TORQ HL: 19999 LL: 0 D: 12510 U: - 

[TREF_TORQ_MIN] 

TORQUE/CURRENT_LIMITATION-功能模块的输入。    ( S6/16 ) 

 转矩给定链的最小转矩限幅。  

 可与模拟输入或功能模块的输出相联。 

2304 FB_I: C4 SC: TORQ HL: 19999 LL: 0 D: 12511 U: - 

TORQ_MAX 

TORQUE/CURRENT_LIMITATION-功能模块的参数。          ( S6/16 ) 

传动装置的最大转矩限幅。 

2305 FB_P: I2 SC: TORQ HL: 16000 LL: 20 D: 4000 U: % 

TORQ_MIN 

TORQUE/CURRENT_LIMITATION-功能模块的参数。          ( S6/16 ) 

传动装置的最小转矩限幅。 

2306 FB_P: I2 SC: TORQ HL: -20 LL: -16000 D: -4000 U: % 

ARM_CURR_LIM_P 

TORQUE/CURRENT_LIMITATION-功能模块的参数。         ( S6/16 ) 

正向桥的最大电流。 

2307 FB_P: I2 SC: MCURR HL: 16383 LL: 0 D: 4095 U: A 

ARM_CURR_LIM_N 

TORQUE/CURRENT_LIMITATION-功能模块的参数。       ( S6/16 ) 

反向桥的最大电流。 

2308 FB_P: I2 SC: MCURR HL: 0 LL: -16383 D: -4095 U: A 
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MAX_CURR_LIM_SPD 

TORQUE/CURRENT_LIMITATION-功能模块的参数。   ( S6/16 ) 

与速度有关的电流限幅。 

当电枢电流限幅开始减少电流极限时的速度极限。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2309 FB_P: I2 SC: SPEED HL: 20000 LL: 0 D: 20000 U: rpm 

MAX_CURR_LIM_N1 

TORQUE/CURRENT_LIMITATION-功能模块的参数。   ( S6/16 ) 

与速度有关的电流限幅。 

当速度为 MAX_CURR_LIM_SPEED (2309) 时的电枢电流限幅。 

2310 FB_P: I2 SC: MCURR HL: 16383 LL: 0 D: 16383 U: A 

MAX_CURR_LIM_N2 

TORQUE/CURRENT_LIMITATION-功能模块的参数。      ( S6/16 ) 

与速度有关的电流限幅。 

在以下速度时的电枢电流限幅: 

 MAX_CURR_LIM_SPD + 1/4*(20000 - MAX_CURR_LIM_SPD)。 

2311 FB_P: I2 SC: MCURR HL: 16383 LL: 0 D: 16383 U: A 

MAX_CURR_LIM_N3 

TORQUE/CURRENT_LIMITATION-功能模块的参数。       ( S6/16 ) 

与速度有关的电流限幅。 

在以下速度时的电枢电流限幅: 

 MAX_CURR_LIM_SPD + 2/4*(20000 - MAX_CURR_LIM_SPD)。 

2312 FB_P: I2 SC: MCURR HL: 16383 LL: 0 D: 16383 U: A 

MAX_CURR_LIM_N4 

TORQUE/CURRENT_LIMITATION-功能模块的参数。   ( S6/16 ) 

与速度有关的电流限幅。 

在以下速度时的电枢电流限幅: 

 MAX_CURR_LIM_SPD + 3/4*(20000 - MAX_CURR_LIM_SPD)。 

2313 FB_P: I2 SC: MCURR HL: 16383 LL: 0 D: 16383 U: A 

MAX_CURR_LIM_N5 

TORQUE/CURRENT_LIMITATION-功能模块的参数。      ( S6/16 ) 

与速度有关的电流限幅。 

在以下速度时的电枢电流限幅: 

 20000 (传动装置的标称电流)。 

2314 FB_P: I2 SC: MCURR HL: 16383 LL: 0 D: 16383 U: A 

20000

X +

) 
 2/4*(20000 - X)

X +

X + 1/4*(20000 - X)

 3/4*(20000 - X

   X 

MAX_CURR_LIM_N1 (2310)

MAX_CURR_LIM_N5 (2314)

MAX_CURR_LIM_N4(2313)

MAX_CURR_LIM_N3 (2312)
MAX_CURR_LIM_N2 (2311)

SPEED_ACT(12101) 
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GEAR.START_TORQ 

TORQUE/CURRENT_LIMITATION-功能模块的参数。     ( S6/16 ) 

 齿轮间隙补偿功能。  

 当改变转矩方向时，其转矩极限被短时降低. GEAR.START_TORQ 为方向刚改变后的转矩极

限。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2315 FB_P: I2 SC: TORQ HL: 16000 LL: 0 D: 16000 U: % 

GEAR.TORQ_TIME 

TORQUE/CURRENT_LIMITATION-功能模块的参数。          ( S6/16 ) 

GEAR.TORQ_TIME 为方向改变后选用 GEAR.START_TORQ torque 的时间。 ( 参见 2315 ) 

2316 FB_P: I2 SC: 1 HL: 1000 LL: 0 D: 100 U: ms 

GEAR.TORQ_RAMP 

TORQUE/CURRENT_LIMITATION-功能模块的参数。       ( S6/16 ) 

GEAR.TORQ_RAMP 确定了在经过 GEAR.TORQ_TIME 时间后转矩限幅的变化率。GEAR.TORQ_RAMP

内转矩极限的最大变化(50 Hz)。 ( 参见 2315 ) 

2317 FB_P: I2 SC: TORQ HL: 16000 LL: 0 D: 200 U: % 

GEAR.TORQ_TIME

TORQUE

TIME 

z

GEAR. RQ_RAMP

GEAR.START_TORQ 3,3ms at 50H

 TO
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组 24: 转矩给定链 TORQUE REFERENCE CHAIN 

SEL1.[TREF_A] 

TORQ_REF_SELECTION-功能模块的输入。       ( S6/16 ) 

转矩给定 A与本输入相联。 

2401 FB_I: C4 SC: TORQ HL: 19999 LL: 0 D: 10107 U: - 

SEL1.TREF_A_FTC 

TORQ_REF_SELECTION-功能模块的参数。        ( S6/16 ) 

转矩给定 A的滤波时间常数。 

2402 FB_P: I2 SC: 1 HL: 1000 LL: 0 D: 0 U: ms 

SEL1.[LOAD_SHARE] 

TORQ_REF_SELECTION-功能模块的输入。         ( S6/16 ) 

   负载分配与本输入相联。 

 负载分配用于换算转矩给定 A。 

 SEL1:OUT = SEL1.[LOAD_SHARE] * SEL1.TREF_A_FTC / 4000 

2403 FB_I: C4 SC: - HL: 19999 LL: 0 D: 12521 U: - 

SEL1.[TREF_B] 

TORQ_REF_SELECTION-功能模块的输入。       ( S6/16 ) 

转矩给定 B与本输入相联。 

2404 FB_I: C4 SC: TORQ HL: 19999 LL: 0 D: 12519 U: - 

SEL1.TREF_B_SLOPE 

TORQ_REF_SELECTION-功能模块的参数。          ( S6/16 ) 

  转矩给定 B的积分斜率。 

 以时间为单位给出转矩从 0到 100%之间的积分斜率。 

2405 FB_P: I2 SC: 1 HL: 10000 LL: 0 D: 0 U: ms 

SEL2.TREF_SEL 

TORQ_REF_HANDLING-功能模块的参数。             ( S7/16 ) 

转矩给定源的选择: 

 0 = NONE                        无 

 1 = SPEED_CONTROLLED (来自 TREF_SPC) 

 2 = EXT.TORQUE REF (来自 TREF_EXT) 

 3 = MIN (带有速度偏差比较的最小逻揖) 

 4 = MAX (带有速度偏差比较的最大逻揖) 

 5 = WINDOW (窗口控制模式) 

2406 FB_P: E2 SC: - HL: 5 LL: 0 D: 1 U: - 

SEL2.[TREF_SPC] 

TORQ_REF_HANDLING-功能模块的输入。      ( S7/16 ) 

来自速度调节器的转矩给定接于该输入口。 

2407 FB_I: C4 SC: TORQ HL: 19999 LL: 0 D: 12004 U: - 

SEL2.[TREF_EXT] 

TORQ_REF_HANDLING-功能模块的输入。       ( S7/16 ) 

外部的转矩给定接于该输入口。 

2408 FB_I: C4 SC: TORQ HL: 19999 LL: 0 D: 12401 U: - 

SEL2.[TORQ_STEP] 

TORQ_REF_HANDLING-功能模块的输入。      ( S7/16 ) 

转矩阶跃输入。 

2409 FB_I: C4 SC: TORQ HL: 19999 LL: 0 D: 12520 U: - 
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组 25: FB 执行功能 FB EXECUTION 

TASK1_EXEC_ORDER 

任务 1的功能模块的执行命令, 它的执行周期为 5ms。 

2501 P: AI2 SC: - HL: 10000 LL: 0 D: 0 U: - 

TASK2_EXEC_ORDER 

任务 2的功能模块的执行命令, 它的执行周期为 20ms。 

2502 P: AI2 SC: - HL: 10000 LL: 0 D: 0 U: - 

TASK3_EXEC_ORDER 

任务 3的功能模块的执行命令, 它的执行周期为 200ms。 

2503 P: AI2 SC: - HL: 10000 LL: 0 D: 0 U: - 

FB_APPL_ENABLE 

功能模块应用执行的参数选择:   

 0:  (disabled; 应用块不执行) 

 1:  (enabled;  应用块执行). 

2504 FB_P: I2 SC: 1 HL: 1 LL: 0 D: 0 U: - 

FB_TASK_LOCK 

通过控制盘 CDP 312 或 PC 工具 CMT 编程时功能模块的连锁调入。  

如果功能模块的编程是由一种工具开始的，这个工具将设置这个调入以防止其他工具的类似

动作。在应用一种工具对功能模块编程时此调入可以被设置。 

 

 

 0:  (disabled; 连锁调入不设定) 

 1:  (enabled;  连锁调入设定). 

2505 FB_P: I2 SC: 1 HL: 1 LL: 0 D: 0 U: - 

A 61 



DCS500B 参数表 

 

组 26: 功能模块组 1  FUNCTION BLOCKS 1 

2601-2699: 应用功能模块参数 

参见应用功能模块数据表。 

组 27: 功能模块组 2  FUNCTION BLOCKS 2 

2701-2799: 应用功能模块参数参见应用功能模块数据表。 

组 28: 功能模块组 3  FUNCTION BLOCKS 3 

2801-2899:应用功能模块参数  

参见应用功能模块数据表。 

组 29: 功能模块组 4  FUNCTION BLOCKS 4 

2901-2999: 应用功能模块参数 

参见应用功能模块数据表。 

组 30: 功能模块组 5  FUNCTION BLOCKS 5 

3001-3099: 应用功能模块参数 

参见应用功能模块数据表。 

组 31: 功能模块组 6  FUNCTION BLOCKS 6 

3101-3199: 应用功能模块参数 

参见应用功能模块数据表。 

组 32: 功能模块组 7  FUNCTION BLOCKS 7 

3201-3299: 应用功能模块参数参见应用功能模块数据表。 

组 33: 功能模块组 8  FUNCTION BLOCKS 8 

3301-3399: 应用功能模块参数 

参见应用功能模块数据表。 

组 34: 功能模块组 9  FUNCTION BLOCKS 9 

3401-3403: 应用功能模块参数 

参见应用功能模块数据表。 
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组 36: 12 脉波运行 12-PULSE OPERATING 

REV_DELAY 

12-PULSE LOGIC-功能模块的参数。       (S13/16 ). 

换桥的几个步骤。当电流达到非常低的值时延迟时间开始计时，电流降为 0，然后桥组交

换，电流调节器被释放。 

延迟时间取决于不同的周期(周期 = 3.3 ms 在 50 Hz / 2.78ms 在 60 Hz)。 

 本功能独立于控制模式 (6- 或 12-pulse 或 DCF 模式)。  

12 脉波应用中必须对主机和从机作同样的设置！(S21.232 有更高 HL)   

3601 FB_P: I2 SC: 1 HL: 500 LL: 0 D: 1 U: - 

REV_GAP 

12-PULSE LOGIC-功能模块的参数。        (S13/16 ). 

当 给系统自调整的时间 REV_DELAY 已经超过，而两个变流器的实际电流没有按预期的同时

降低时本延迟时间开始计时。在此期间反向被封锁。 

延迟时间取决于不同的周期(参见 REV_DELAY)。  

如果时间已到，换桥将被执行而不依赖于另一个变流器的实际电流信号。 

本功能独立于控制模式 (6- 或 12-pulse 或 DCF 模式)。  

12 脉波应用中必须对主机和从机作同样的设置！(S21.232 有更高 HL)   

3602 FB_P: I2 HL: 5000 LL: 0 D: 10 U: - 

FREV_DELAY 

12-PULSE LOGIC-功能模块的参数。       (S13/16 ). 

当电流给定极性改变时的延迟时间。  

如果换桥成功则此延迟时间被复位。 超过此时间换桥失败时会显示 F65。 

只有当一个变流器交换桥组或两个变流器同时交换桥组或其他情况下反向会失败。 最终两

个变流器同一桥组的电流没有增加。 

延迟时间取决于不同的周期(参见 REV_DELAY) 。 

本功能独立于控制模式 (6- 或 12-pulse 或 DCF 模式)。  

12 脉波应用中必须对主机和从机作同样的设置且大于 REV_DELY 和 REV_GAP 之和！

(S21.232 有更高 HL)   

3603 FB_P: I2 SC: 1 HL: 5000 LL: 1 D: 10 U: - 

IACT_SLAVE 

12-PULSE LOGIC-功能模块的输入。        (S13/16 ). 

硬件模拟输入的节点。  

缺省时连接到模拟输入口 2。  

当变流器为 12 脉波 MASTER 主机工作方式时，来自于 SLAVE 从机的信号必须在硬件上连接

并转移到此输入点。   

当变流器为 12 脉波 SLAVE 从机工作方式时，来自于 MASTER 主机的信号必须在硬件上连接

并转移到此输入点。   

3604 FB_I: C4 SC: CCURR HL: 19999 LL: 0 D: 10107 U: - 

DIFF_CURRENT 

12-PULSE LOGIC-功能模块的参数。       (S13/16 ). 

允许的(主机/从机)电流偏差值。  

仅对主机变流器有效。 

3605 FB_P: I2 SC: 1 HL: 50 LL: 5 D: 10 U: % 

SC: 1 
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DIFF_CURR_DELAY 

12-PULSE LOGIC-功能模块的参数。       (S13/16 ). 

允许的电流偏差 (  DIFF_CURR) 而不触发故障信号 66 的周期数。 

仅对主机变流器有效。 

3606 FB_P: I2 SC: 1 HL: 16383 LL: 3 D: 150 U: - 

INHIB_Logic 

12-PULSE LOGIC-功能模块的输入。        (S13/16 ). 

此输入控制变流器在另一台变流器故障时的反应方式。  

外部连接:   

- 系统, 完全运行于 12 脉波方式 (无冗余; 主机或从机永不用于 6脉波单传动), 将主

机和从机的这个输入都连接到输出 INPUT_X18:15 (13619)。    

3607 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

IREF0_Logic 

12-PULSE LOGIC-功能模块的输入。        (S13/16 ). 

监视和控制桥组变化的输入。  

从机读取由主机产生的信号 CURR.-REF.1 (13605)。 

外部连接: 

- 应用为主机时保持此输入断开。    

- 应用为从机时连接此输入到 INPUT_X18:13 (13617)。  

3608 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

Bridge_Logic 

12-PULSE LOGIC-功能模块的输入。        (S13/16 ). 

读取从机当前工作桥组的输入。 

外部连接: 

- 应用为主机时连接此输入到 INPUT_X18:13 (13617)。 

- 应用为从机时保持此输入断开。    

3609 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

Reverse.Logic 

 12-PULSE LOGIC-功能模块的输入。        (S13/16 ). 

监视和控制桥组变化的输入。 

两个变流器都读取对方的信号 CURR.-REF2 (13608)。   

外部连接: 

- 将主机和从机的这个输入都连接到 INPUT_X18:14 (13618) 。    

3610 FB_I: C4 SC: BI HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

[X18:09] 

OUTPUT X18-功能模块的输入。         (S13/16 ). 

通过这个节点的信号输出到接插端子 X18:09。  

所有运行模式均有效。  

基于电路连接所要做的外部连接:  

- 应用为主机时连接到 IREF1-POLARITY (13606)。 

- 应用为从机时连接到 BRIDGE (13611)。 

 

3611 FB_I: C4 SC: - HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 
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 [X18:10] 

OUTPUT X18-功能模块的输入。        (S13/16 ). 

通过这个节点的信号输出到接插端子 X18:10。  

所有运行模式均有效。  

基于电路连接所要做的外部连接: 

- 将主机和从机都连接到 IREF2-POLARITY (13609)。    

3612 FB_I: C4 SC: - HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

[X18:11] 

OUTPUT X18-功能模块的输入。        (S13/16 ). 

通过这个节点的信号输出到接插端子 X18:11。通过电缆传送的信号的逻辑电位在比较与它

相连的信号后被反向。 这种外部连接可以用于自动防故障电路.  

所有运行模式均有效。  

基于电路连接所要做的外部连接: 

-  12 脉波无冗余系统中(参见 INHIB_LOGIC):  

 - 将主机和从机都连接到 RDY_ON (10901) 。 

- 12 脉波冗余系统中(参见 BC-LOGIC):   

 - 将主机和从机都连接到 BC_NOT_ZERO (13621) 。 

3613 FB_I: C4 SC: - HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

[X18:12] 

OUTPUT X18-功能模块的输入。        (S13/16 ). 

通过这个节点的信号输出到接插端子 X18:12.  

所有运行模式均有效。 

基于电路连接所要做的外部连接: 

- 12 脉波无冗余系统中(参见 INHIB_LOGIC):  

 -应用为主机时连接到 RUNNING (10903),  

 -应用为从机时保持断开。 

- 12 脉波冗余系统中(参见 BC-LOGIC):   

 - 将主机和从机都断开。 

3614 FB_I: C4 SC: - HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 

ADJ_REF1 

12-PULSE LOGIC-功能模块的参数。       (S13/16 ). 

两个变流器的电流给定通过模拟数据而改变时能由此参数被放大。 当变流器的这个参数被

设置时,较高的值会增大，较低的值会见效。 当两个变流器的电流波动不同时，如果错误是

由模拟数据转换引起的时，此参数可以用于校正。   

3615 FB_P: I2 SC: 1 HL: 16384 LL: 1 D: 2048 U: - 

BC-Logic 

12-PULSE LOGIC-功能模块的输入。       (S13/16 ). 

结合 INHIB_LOGIC 输入变流器改变信号 BC (11209)的位 5的逻辑值。 这个位封锁或释放

电流调节器。采用这个输入将使数据转换的反应尽可能的块。 如果 12 脉波系统需要冗余

时，推荐使用信号 BC 的位 5。在这种情况下，ON/OFF 和 RUN 命令必须根据变流器的需要通

过数字输入给入。 这将允许客户在 12 脉波模式时使用两个变流器，或将主机或从机作为一

个标准单传动。  

外部连接:   

- 系统, 6 或 12 脉波运行模式 (冗余; 主机和从机为 12 脉波应用，或只有主机为 6

脉波单传动应用，或只有从机为 6脉波单传动应用), 将主机和从机的此输入都连接到

输出 INPUT_X18:15 (13619) 。    

3616 FB_I: C4 SC: - HL: 19999 LL: 0 D: 0 U: - 
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组 37: 卷曲参数 WINDER PARAMETER 

3701-3726: 卷曲应用功能模块参数  

参见应用功能模块数据表。 

组 38: 卷曲功能模块 FUNCTION BLOCKS WINDER 

3801-3867: 卷曲应用功能 

参见应用功能模块数据表。 

组 39: 功能模块 10 FUNCTION BLOCKS 10 

3901-3988:应用功能模块参数 

参见应用功能模块数据表。 
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组 40: 现场总线 FIELDBUS 

FIELDBUS_PAR.1 

FIELDBUS-功能模块的参数。选择现场总线适配器。     (S12/16 ). 

 0 = DISABLE            

 1 = Fieldbus          

 2 = Advant / DDCS 

 3 = MODBUS INTERNAL    

 4 = RESET fieldb. par. 

 如果选择了 Fieldbus，支持以下适配器:  

 PROFIBUS 适配器 NPBA-02  

 PROFIBUS 适配器 NPBA-12 

 AC31(CS31)  适配器 NCSA-01  

 MODBUS    适配器 NMBA-01  

 MODBUS+   适配器 NMBP-01  

        CANopen             适配器 NCAN-02 

        DeviceNet           适配器 NDNA-02 

4001 FB_P: E2 SC: 1 HL: 4 LL: 0 D: 0 U: - 

FIELDBUS_PAR.2 

FIELDBUS-功能模块的参数。          (S12/16 ). 

4002 4003 4004 4005 4006 4007 4008 4009 4010 4011 4012 4013 4014 4015
PRO FIBUS 
(NPBA-02) 1 2 6 1 0 30 0 0
PRO FIBUS 
(NPBA-12) 0 0 2 1 0 30 0 0

AC31 (CS31) r.o. 0 1 0 1 1 1 1 1

M O DBUS 0 1 3 2 r.o. r.o. 0

M O DBUS+ 0 64 r.o. r.o. 4 5 6 0 0 0 0 0 0

CANopen 1 1 3 1 10 r.o. 0 1

DeviceNet 63 0 r.o. 0 0 0 0 0 0 1500 1500 0 1000 1  
 上表给出了适配器缺省值 (r.o.   :只读) 

特殊适配器功能时的现场总线参数: 

PROFIBUS (NPBA-02) PROFIBUS MODE (0) FMS 

  (1) DP-PPO1 

  (2) DP-PPO2 

  (3) DP-PPO3 

  (4) DP-PPO4 

  (5) DP-PPO5 

PROFIBUS (NPBA-12) PROTOCOL (0) DP 

  (1) DPV1 

AC31 PROTOCOL 只读 

MODBUS MODBUS MODE (0) RTUv wdg:flt 

  (1) RTU wdg:rst 

MODBUS+ PROTOCOL (0) MODBUS PLUS 

  (1) MBP FAST 

CANopen WD MODE (0) FAULT 

  (1) AUTO RESET 

DeviceNet MAC I D  0 … 63    

4002 FB_P: I2 SC: 1 HL: 255 LL: 0 D: 0 U: - 
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FIELDBUS_PAR.3 

FIELDBUS-功能模块的参数。          (S12/16 ). 

特殊适配器功能时的现场总线参数： 

PROFIBUS (NPBA-02): STATION NUMBER 2 至 126 

PROFIBUS (NPBA-12): PPO TYPE (0) PPO 1 

  (1) PPO 2 

  (2) PPO 3 

  (3) PPO 4 

  (4) PPO 5 

AC31 MODULE ID (0) WORD 

  (1) BINARY 

MODBUS STATION NUMBER 1 – 247 

MODBUS+ Station 1 ... 64 

CANopen NODE ID 1 to 127 

DeviceNet BAUD RATE (0) 125 kBit/s 

(1) 250 kBit/s   

(2) 500 kBit/s 

 

4003 FB_P: I2 SC: 1 HL: 255 LL: 0 D: 0 U: - 
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FIELDBUS_PAR.4 

FIELDBUS-功能模块的参数。          (S12/16 ). 

特殊适配器功能时的现场总线参数 

PROFIBUS (NPBA-02) BIT RATE SELECT (0) 9.6KBIT 

  (1) 19.2KBIT 

  (2) 93.75KBIT 

  (3) 187.5KBIT 

  (4) 500KBIT 

  (5) 1.5MBIT 

  (6) AUTO 

PROFIBUS (NPBA-12) NODE NUMBER 2 to 126 

AC31 STATION NUMBER 0 … 5 (Word Mode) 

  0 … 57 (Binary Mode) 

MODBUS BAUD RATE (0) 1200 

  (1) 2400 

  (2) 4800 

  (3) 9600 

  (4) 19200 

MODBUS+ Good Msg read only 

CANopen BAUD RATE (0) 1 Mbit/s 

  (1) 500 kbit/s 

  (2) 250 kbit/s 

  (3) 125 kbit/s 

  (4) 100 kbit/s 

  (5) 50 kbit/s 

  (6) 20 kbit/s 

  (7) 10 kbit/s 

DeviceNet STATUS 只读 

  (0) SELF TEST 

  (1) NO CONNECT 

  (2) CONNECTED 

  (3) TIMEOUT 

  (4) DUP. MAC ERR 

  (5) BUS_OFF 

  (6) COM. ERROR 

  (7) WRONG ASMBLY 

 

4004 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32767 LL: 0 D: 0 U: - 
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FIELDBUS_PAR.5 

FIELDBUS-功能模块的参数。          (S12/16 ). 

特殊适配器功能时的现场总线参数 

PROFIBUS (NPBA-02) NO. OF DATA SETS 1 to 4 

PROFIBUS (NPBA-12) NO. OF DATA SETS 1 to 4 

AC31 ADDR INDEX (0) LOWER 

  (1) UPPER 

MODBUS PARITY (0) EVEN 

  (1) ODD 

  (2) NONE 2 STOP BIT; 

  (3) NONE 1 STOP BIT 

MODBUS+ Bad Msg 只读 

CANopen COMM PROFILE (0) CSA 2.8/3.0 

  (1) ABB DRIVES 

  (2) TRANSPARENT 

DeviceNet PROFILE SELECTION (0) ABB DRIVES 

  (1) CSA 2.8/3.0 

 

4005 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32767 LL: 0 D: 0 U: - 

FIELDBUS_PAR.6 

FIELDBUS-功能模块的参数。          (S12/16 ). 

特殊适配器功能时的现场总线参数 

PROFIBUS (NPBA-02) DATA SET OFFSET 0 to 255 

PROFIBUS (NPBA-12) DATA SET INDEX (0) FBA DSET 1 

  (1) FBA DSET 10 

AC31 DATA SETS 1; 2; 3 

MODBUS GOOD MESSAGES 只读 

MODBUS+ GD Out 1 0 ... 96 

CANopen CUT-OFF TIMEOUT 0 to 255 

DeviceNet POLL OUTPUT SELECT (0) BASIC SPEED 

  (1) TRANSPARENT 

  (2) PARAMETERS 

  (3) MUL. DATASETS 

 

4006 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32767 LL: 0 D: 0 U: - 
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FIELDBUS_PAR.7 

FIELDBUS-功能模块.          (S12/16 ). 

特殊适配器功能时的现场总线参数 

PROFIBUS (NPBA-02) CUT-OFF TIMEOUT 0 to 255 

PROFIBUS (NPBA-12) CUT-OFF TIMEOUT 0 to 255 

AC31 DATA SET1 CONST 0 … 32767 (1 = 6ms) 

MODBUS BAD MESSAGES read only 

MODBUS+ GD Out 2 0 ... 96 

CANopen STATUS 只读 

 (0) SELF TEST 

  (1) RX Q OVERRUN 

  (2) CAN OVERRUN 

  (3) BUS OFF 

  (4) ERROR SET 

  (5) ERROR RESET 

  (6) TX Q OVERRUN 

  (7) DISCONNECTED 

  (8) STARTED 

  (9) STOPPED 

  (10) G FAILS 

  (11) PRE-OPERAT 

  (12) RESET COMM. 

  (13) RESET NODE 

DeviceNet POLL/COS INPUT SEL (0) BASIC SPEED 

  (1) TRANSPARENT 

  (2) PARAMETERS 

  (3) MUL. DATASETS 

 

4007 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32767 LL: 0 D: 0 U: - 

FIELDBUS_PAR.8 

FIELDBUS-功能模块的参数。          (S12/16 ). 

特殊适配器功能时的现场总线参数 

PROFIBUS (NPBA-02) COMM PROFILE (0) ABB DRIVES 

  (1) CSA 2.8/3.0 

PROFIBUS (NPBA-12) COMM PROFILE (0) ABB DRIVES 

  (1) CSA 2.8/3.0 

AC31 DATA SET2 CONST 0 … 32767 (1 = 6ms) 

MODBUS DDCS CHANNEL (0) CH0' 

  (1) CH3 

MODBUS+ GD Out 3 0 ... 96 

CANopen DATA SET INDEX (0) FBA D SET 1 

  (1) FBA D SET 10 

DeviceNet COS DATA OUTPUT (0) BASIC SPEED 

  (1) TRANSPARENT 

  (2) PARAMETERS 

  (3) MUL. DATASETS 

 

4008 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32767 LL: 0 D: 0 U: - 
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FIELDBUS_PAR.9 

FIELDBUS-功能模块的参数。          (S12/16 ). 

特殊适配器功能时的现场总线参数 

PROFIBUS (NPBA-02) 

   Software  > V2.3 CONTROL ZERO MODE (0) STOP 

  (1) FREEZE 

PROFIBUS (NPBA-12) CONTROL ZERO MODE (0) STOP 

  (1) FREEZE  

AC31 DATA SET3 CONST 0 … 32767 (1 = 6ms) 

MODBUS 未使用 

MODBUS+ GD In 1 Stn 0 ... 64 

CANopen NO. OF D SETS 1 or 2 

DeviceNet BIT STROBE OUTPUT (0) BASIC SPEED 

  (1) TRANSPARENT 

                                 (2) PARAMETERS 

4009 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32767 LL: 0 D: 0 U: - 

FIELDBUS_PAR.10 

FIELDBUS-功能模块的参数。          (S12/16 ). 

特殊适配器功能时的现场总线参数 

PROFIBUS  未使用 

AC31 DATA SET OFFSET 1 … 255 

MODBUS  未使用 

MODBUS+ GD In 1 Wrd 0 ... 31 

CANopen  未使用 

DeviceNet DATASET INDEXES (0) FBA DSET 1 

                                 (1) FBA DSET 10 

4010 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32767 LL: 0 D: 0 U: - 

FIELDBUS_PAR.11 

FIELDBUS-功能模块的参数。          (S12/16 ). 

特殊适配器功能时的现场总线参数 

PROFIBUS  未使用 

AC31  未使用 

MODBUS  未使用 

MODBUS+ GD In2 Stn 0 ... 64 

CANopen  未使用 

DeviceNet SPEED REF. SCALE 0 … 32767 

4011 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32767 LL: 0 D: 0 U: - 

FIELDBUS_PAR.12 

FIELDBUS-功能模块的参数。          (S12/16 ). 

特殊适配器功能时的现场总线参数 

PROFIBUS   未使用 

AC31  未使用 

MODBUS  未使用 

MODBUS+ GD In2 Wrd 0 ... 31 

CANopen  未使用 

DeviceNet SPEED ACT. SCALE  0 … 32767 

4012 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32767 LL: 0 D: 0 U: - 
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FIELDBUS_PAR.13 

FIELDBUS-功能模块的参数。          (S12/16 ). 

特殊适配器功能时的现场总线参数 

PROFIBUS  未使用 

AC31  未使用 

MODBUS  未使用 

MODBUS+ GD In3 Stn 0 ... 64 

CANopen  未使用 

DeviceNet ABB DRIVES STOP M (0) COAST STOP 

                                 (1) RAMP STOP 

4013 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32767 LL: 0 D: 0 U: - 

FIELDBUS_PAR.14 

FIELDBUS-功能模块的参数。          (S12/16 ). 

特殊适配器功能时的现场总线参数 

PROFIBUS  未使用 

AC31  未使用 

MODBUS  未使用 

MODBUS+ GD In3 Wrd 0 ... 31 

CANopen  未使用 

DeviceNet RAMP STOP LEVEL 0 … 20000 

4014 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32767 LL: 0 D: 0 U: - 

FIELDBUS_PAR.15 

FIELDBUS-功能模块的参数。          (S12/16 ). 

特殊适配器功能时的现场总线参数 

PROFIBUS 未使用 

AC31  未使用 

MODBUS  未使用 

MODBUS+  未使用 

CANopen  未使用 

DeviceNet NO. OF DATASETS 1 … 20 

4015 FB_P: I2 SC: 1 HL: 32767 LL: 0 D: 0 U: - 
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组 101: 模拟输入 ANALOG INPUTS 

AITAC:OUT+ 

AITAC-功能模块的信号。          ( S4/16 ) 

当使用模拟测速机时通常用于速度反馈。 

10101 FB_O: I2 SC: SPEED HL: - LL: - D: - U: rpm 

AITAC:OUT- 

AITAC-功能模块的信号。          ( S4/16 ) 

当使用模拟测速机时通常用于速度反馈。 输出为负。 

10102 FB_O: I2 SC: SPEED HL: - LL: - D: - U: rpm 

AITAC:ERR 

AITAC-功能模块的信号。          ( S4/16 ) 

AITAC-功能模块的状态: 

 0 = NO FAULT  没有故障 

 1 = I < 4 mA  AITAC_CONV_MODE = 2 及 I<4mA， 

                              电流信号超出范围 

 2 = NO IOB1/IOB2/IOB3  没有联接 IOB3 板 

 3 = WRONG IOB  只联接了 IOB2 板或 

   AITAC CONV_MODE = 1...2 和 IOB3 没有联接 

 4 = LOW VAL>HIGH VALAITAC_LOW_VALUE > AITAC_HIGH_VALUE. 

10103 FB_O: E2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

AI1:OUT+ 

AI1-功能模块的信号。         ( S4/16 ) 

当使用模拟给定时,通常用于速度给定输入。 

10104 FB_O: I2 SC: SPEED HL: - LL: - D: - U: rpm 

AI1:OUT- 

AI1-功能模块的信号。         ( S4/16 ) 

当使用模拟给定时, 通常用于速度给定输入。输出为负。 

10105 FB_O: I2 SC: SPEED HL: - LL: - D: - U: rpm 

AI1:ERR 

AI1-功能模块的信号。         ( S4/16 ) 

AI1-功能模块的状态: 

 0 = NO FAULT  没有故障 

 1 = I < 4 mA  AI1_CONV_MODE = 2 及 I < 4 mA, 

   电流信号超出范围 

 2 = NO IOB1/IOB2/IOB3  没有联接 IOB3 板 

 3 = WRONG IOB  只联接了 IOB2 板或 

   AI1_CONV_MODE = 3...6 和 IOB3 没有联接 

 4 = LOW VAL>HIGH VALAI1_LOW_VALUE > AI1_HIGH_VALUE. 

10106 FB_O: E2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

AI2:OUT+ 

AI2-功能模块的信号。         ( S6/16 ) 

该值可从模拟输入 2读出。 

10107 FB_O: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 
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AI2:OUT- 

AI2-功能模块的信号。         ( S6/16 ) 

该值可从模拟输入 2读出。 输出为负。 

10108 FB_O: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

AI2:ERR 

AI2-功能模块的信号。         ( S6/16 ) 

AI2-功能模块的状态: 

 0 = NO FAULT  没有故障 

 1 = I < 4 mA  AI2_CONV_MODE = 2 及 I < 4 mA, 

   电流信号超出范围  

    2 = NO IOB1/IOB2/IOB3  没有联接 IOB3 板 

 3 = WRONG IOB  只联接了 IOB2 板或 

   AI2_CONV_MODE=3...6 和 IOB3 没有联接 

 4 = LOW VAL>HIGH VALAI2_LOW_VALUE > AI2_HIGH_VALUE. 

10109 FB_O: E2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

AI3:OUT+ 

AI3-功能模块的信号。         ( S11/16 ) 

该值可从模拟输入 3读出。 

10110 FB_O: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

AI3:OUT- 

AI3-功能模块的信号。         ( S11/16 ) 

该值可从模拟输入 3读出。 输出为负。 

10111 FB_O: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

AI3:ERR 

AI3-功能模块的信号。         ( S11/16 ) 

 2 = NO IOB1/IOB2/IOB3  没有联接 IOB3 板 

AI3-功能模块的状态: 

 0 = NO FAULT  没有故障 

 1 = I < 4 mA  AI3_CONV_MODE = 2 及 I < 4 mA, 

   电流信号超出范围 

 3 = WRONG IOB  只联接了 IOB2 板或 

   AI3_CONV_MODE=3...6 和 IOB3 没有联接 

 4 = LOW VAL>HIGH VALAI3_LOW VALUE > AI3_HIGH VALUE. 

10112 FB_O: E2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

AI4:OUT+ 

AI4-功能模块的信号。         ( S11/16 ) 

该值可从模拟输入 4读出。 

10113 FB_O: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

AI4:OUT- 

AI4-功能模块的信号。         ( S11/16 ) 

该值可从模拟输入 4读出。 输出为负。 

10114 FB_O: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 
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AI4:ERR 

AI4-功能模块的信号。         ( S11/16 ) 

AI4-功能模块的状态: 

 0 = NO FAULT  没有故障 

 1 = I < 4 mA  AI4_CONV_MODE = 2 及 I < 4 mA, 

   电流信号超出范围 

 2 = NO IOB1/IOB2/IOB3  没有联接 IOB3 板 

 3 = WRONG IOB  只联接了 IOB2 板或 

   AI4_CONV_MODE=3 和 IOB3 没有联接 

 4 = LOW VAL>HIGH VALAI4_LOW_VALUE > AI4_HIGH_VALUE. 

10115 FB_O: E2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

AI5:OUT+ 

AI5-功能模块的信号。         ( S11/16 ) 

该值可从模拟输入 5读出。 

10116 FB_O: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

AI5:OUT- 

AI5-功能模块的信号。         ( S11/16 ) 

该值可从模拟输入 5读出。 输出为负。 

10117 FB_O: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

AI5:ERR 

AI5-功能模块的信号。         ( S11/16 ) 

AI5-功能模块的状态: 

 0 = NO FAULT  没有故障 

 1 = I < 4 mA  AI5_CONV_MODE = 2 and I < 4 mA, 

   电流信号超出范围 

 4 = LOW VAL>HIGH VALAI5_LOW_VALUE > AI5_HIGH_VALUE 

 5 = NO IOE1  没有联接 IOE1 板。 

10118 FB_O: E2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

AI6:OUT+ 

AI6-功能模块的信号。         ( S11/16 ) 

该值可从模拟输入 6读出。 

10119 FB_O: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

AI6:OUT- 

AI6-功能模块的信号。         ( S11/16 ) 

该值可从模拟输入 6读出。 输出为负。 

10120 FB_O: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

AI6:ERR 

AI6-功能模块的信号。         ( S11/16 ) 

AI6-功能模块的状态: 

 0 = NO FAULT  没有故障 

 1 = I < 4 mA  AI6_CONV_MODE = 2 and I < 4 mA, 

   电流信号超出范围 

 4 = LOW VAL>HIGH VALAI6_LOW_VALUE > AI6_HIGH_VALUE 

 5 = NO IOE1  没有联接 IOE1 板 

10121 FB_O: E2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 
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DATASET1:OUT1 

DATASET1-功能模块的信号。         ( S12/16 ) 

DATASET 1 用于从传动装置到现场总线主机的数据传输。 

当现场总线通讯模块连接到 DCS 500 时能接收到一个来自于现场总线主机的 3个字的电

报，分别为 DATASET1:OUT1…OUT3。 

DATASET1:OUT1 为电报的第一个字。 

10122 FB_O: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

DATASET1:OUT2 

DATASET1-功能模块的信号。            ( S12/16 ) 

DATASET1:OUT2 为电报的第一个字。 

10123 FB_O: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

DATASET1:OUT3 

DATASET1-功能模块的信号。         ( S12/16 ) 

DATASET1:OUT3 为电报的第一个字。 

10124 FB_O: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

DATASET3:OUT1 

DATASET3-功能模块的信号。         ( S12/16 ) 

DATASET 3 用于从传动装置到现场总线主机的数据传输。 

当现场总线通讯模块连接到 DCS 500 时能接收到一个来自于现场总线主机的 3个字的电

报，分别为 DATASET3:OUT1…OUT3。 

DATASET3:OUT1 为电报的第一个字。 

10125 FB_O: I2 D: - SC: - HL: - LL: - U: - 

DATASET3:OUT2 

DATASET3-功能模块的信号。         ( S12/16 ) 

DATASET3:OUT2 为电报的第一个字。 

10126 FB_O: I2 D: - SC: - HL: - LL: - U: - 

DATASET3:OUT3 

DATASET3-功能模块的信号。         ( S12/16 ) 

DATASET3:3 为电报的第一个字。 

10127 FB_O: I2 D: - SC: - HL: - LL: - U: - 
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组 103: 制动控制 BRAKE CONTROL 

TREF_OUT 

BRAKE_CONTROL-功能模块的信号。       ( S10/16 ) 

当制动器打开或闭合时,使用的转矩给定的输出。通常与 SPEED_CONTROL 模块的

SPC.[BALREF] (2009) 或 SPC.[BAL2REF] (2011)的输入相联。 

10301 FB_O: I2 SC: TORQ HL: - LL: - D: - U: % 

TREF_ENABLE 

BRAKE_CONTROL-功能模块的信号。       ( S10/16 ) 

当制动器打开或闭合时输出有效。 

通常与 SPEED_CONTROL 模块的 SSPC.[BAL] (2008) 或 SPC.[BAL2] (2010) 的输入相联： 

     0 = TREF_OUT = 0 

 -1 = TREF_OUT 由 BRAKE_CONTROL 模块设置。 

10302 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

DECEL_CMND 

BRAKE_CONTROL-功能模块的信号。       ( S10/16 ) 

在制动器闭合前输出有效: 

  0 =来自应用的标称速度给定. 

 -1 =设定速度给定为零, 使传动装置停机的指令。 

10303 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

LIFT_BRAKE 

BRAKE_CONTROL-功能模块的信号。       ( S10/16 ) 

当电机可以产生转矩时，用于打开制动器的输出: 

  0 =制动器闭合 

 -1 =提起制动器。 

10304 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

BRAKE_RUN 

BRAKE_CONTROL-功能模块的信号。       ( S10/16 ) 

向 DRIVE_LOGIC 和给定选择器给出运行指令的输出: 

  0 =没有运行指令 

 -1 =运行指令有效。 

10305 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 
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组 104: 电流控制 CURRENT CONTROL 

ARM_ALPHA 

CURRENT CONTROL-功能模块的信号。       ( S7/16 ). 

触发角。 

10401 FB_O: I2 SC: 1 HL: - LL: - D: - U: -. 

ARM_DIR 

CURRENT CONTROL-功能模块的信号。       ( S7/16 ). 

当前所使用的桥路的识别符: 

 0 = NO BRIDGE         

 1 = MOTOR BRIDGE 

 2 = GENERATOR BRIDGE 

10402 FB_O: E2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

CURR_REF_IN_LIM 

CURRENT CONTROL-功能模块的信号。       ( S7/16 ). 

指示电流给定达限幅的状态信号: 

  0 =电流给定没达限幅 

 -1 =电流给定达限幅。 

10403 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

CURR_DER_IN_LIM 

CURRENT CONTROL-功能模块的信号。       ( S7/16 ). 

指示电流给定的变化率过高的状态信号: 

  0 =电流给定没达限幅 

 -1 =电流给定的变化率达限幅。 

10404 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

ARM_CURR_REF 

CURRENT CONTROL-功能模块的信号。       ( S7/16 ). 

基于参数 REF_TYPE_SEL (405)的值使用电流给定或转矩给定。 

10405 FB_O: I2 SC: MCURR HL: - LL: - D: - U: A 
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组 105: 变流器及电机 CONVERTER, MOTOR 

CONV_CURR_ACT 

SETTINGS-功能模块的信号。        ( S2/16 ) 

变流器实际电流。 放大比例基于信号 I_CONV_A 。   

10501 FB_O: I2 SC: CCURR HL: - LL: - D: - U: A 

ARM_CURR_ACT 

SETTINGS-功能模块的信号。        ( S2/16 ) 

电机的实际电流。放大比例基于参数 I_MOTN_A (502)。 

10502 FB_O: I2 SC:MCURR HL: - LL: - D: - U: A 

TORQUE_ACT 

SETTINGS-功能模块的信号。        ( S2/16 ) 

电机实际转矩。  100 % = 电机标称转矩。 

10503 FB_O: I2 SC: TORQ HL: - LL: - D: - U: % 

U_NET_ACT 

SETTINGS-功能模块的信号。        ( S2/16 ) 

电网实际电压相对值。放大比例基于参数 U_SUPPLY (507)。 

10504 FB_O: I2 SC: VOLT HL: - LL: - D: - U: V 

U_ARM_ACT 

SETTINGS-功能模块的信号。        ( S2/16 ) 

电机实际电压。 放大比例基于信号 U_NET_DC_NOM。   

10505 FB_O: I2 SC: VOLT HL: - LL: - D: - U: V 

EMF_ACT 

SETTINGS-功能模块的信号。        ( S2/16 ) 

电机实际内部电压(emf)的相对值。放大比例基于信号 U_NET_DC_NOM。 

10506 FB_O: I2 SC: EMF HL: - LL: - D: - U: V 

BRIDGE_TEMP 

SETTINGS-功能模块的信号。        ( S2/16 ) 

散热器的实际温度。 

10507 FB_O: I2 SC: 1 HL: - LL: - D: - U: C 

U_NET_DC_NOM_V 

SETTINGS-功能模块的信号。        ( S2/16 ) 

整流电压标称值。 放大比例:  

 U_NET_DC_NOM_V = 1,35 * U_SUPPLY (507).  

注意：当参数 P507 的值改变时，所有控制盘上或 CMT/DCS 500 中以 [V] 为单位的电机电

流参数和信号值都将改变: 

U_ARM_ACT,                            EMF_ACT. 

10508 FB_O: I2 SC: 1 HL: - LL: - D: - U: V 
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I_CONV_A 

SETTINGS-功能模块的信号。        ( S2/16 ) 

变流器铭牌数据。 变流器的额定电流. 在 C1, C2 和 C3 类型的变流器中此值由功率接口

板上的编码电阻读取并由系统自行设定。对于 C4 类型的变流器此值必须在调试过程中由第

5组参数设定。 

注意：当本参数值改变时，所有控制盘上或 CMT/DCS 500 中以 [A] 为单位的电机电流参

数和信号值都将改变: 

ARM_CONT_CURR_LIM, ARM_CURR_CLAMP, CONV_CURR_ACT,  

I_TRIP_A, Conv.Curr.Slave, Conv.Curr.both. 

10509 FB_O: I2 SC: 1 HL: - LL: - D: - U: A 

I_TRIP_A 

SETTINGS-功能模块的信号。        ( S2/16 ) 

变流器铭牌数据。变流器的过流跳闸极限。 (参见 I_CONV_A 的附加信息)    

10510 FB_O: I2 SC: 1 HL: - LL: - D: - U: A 

U_CONV_V 

SETTINGS-功能模块的信号。        ( S2/16 ) 

变流器铭牌数据。变流器的额定电压。(参见 I_CONV_A 的附加信息)    

10511 FB_O: I2 SC: 1 HL: - LL: - D: - U: V 

MAX_BR_TEMP 

SETTINGS-功能模块的信号。        ( S2/16 ) 

变流器铭牌数据。散热器过热监测的跳闸极限。 (参见 I_CONV_A 的附加信息)    

10512 FB_O: I2 SC: 1 HL: - LL: - D: - U: C 

CONV_TYPE 

SETTINGS-功能模块的信号。        ( S2/16 ) 

变流器铭牌数据。 (变流器类型): 

 1 =  (C1) 

 2 =  (C2) 

 3 =  (C3) 

 4 =  (C4)  

(参见 I_CONV_A 的附加信息)    

10513 FB_O: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

QUADR_TYPE 

SETTINGS-功能模块的信号。        ( S2/16 ) 

变流器铭牌数据。 (相限数): 

 1 =  (单相限) 

 4 =  (四相限)  

(参见 I_CONV_A 的附加信息)    

10514 FB_O: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

LINE_FREQUENCY 

SETTINGS-功能模块的信号。        ( S2/16 ) 

实际进线频率。 

10515 FB_O: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: 1/s 
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组 106: 数据记录器 DATA LOGGER 

DLOG_STATUS 

DATA_LOGGER-功能模块的信号。        ( S14/16 ) 

数据记录器的状态: 

 0 =  (记录器为空) 

 1 =  (记录器正在采集数据)  

 2 =  (出现了触发) 

 3 =  (在触发后数据记录器停止) 

 4 =  (数据记录器在停止指令后停止) 

 5 =  (记录器在触发及停止指令后停止)  

10601 FB_O: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 
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组 107: 数字输入 DIGITAL INPUTS 

DI1:O1 

DI1-功能模块的信号。         ( S3/16 ) 

数字输入 1的状态: 

  0 =输入电压为零 

 -1 =输入电压为标称值。 

10701 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

DI1:O2 

DI1-功能模块的信号。         ( S3/16 ) 

数字输入 1的反状态: 

  0 =输入电压为标称值 

 -1 =输入电压为零。 

10702 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

DI2:O1 

DI2-功能模块的信号。         ( S3/16 ) 

数字输入 2的状态。 参见 10701。 

10703 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

DI2:O2 

DI2-功能模块的信号。         ( S3/16 ) 

数字输入 2的反状态。参见 10702。 

10704 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

DI3:O1 

DI3-功能模块的信号。         ( S3/16 ) 

数字输入 3的状态。 参见 10701。 

10705 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

DI3:O2 

DI3-功能模块的信号。         ( S3/16 ) 

数字输入 3的反状态。参见 10702。 

10706 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

DI4:O1 

DI4-功能模块的信号。         ( S3/16 ) 

数字输入 4的状态。 参见 10701。 

10707 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

DI4:O2 

DI4-功能模块的信号。         ( S3/16 ) 

数字输入 4的反状态。参见 10702。 

10708 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

DI5:O1 

DI5-功能模块的信号。         ( S3/16 ) 

数字输入 5的状态。 参见 10701。 

10709 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

DI5:O2 

DI5-功能模块的信号。         ( S3/16 ) 

数字输入 5的反状态。参见 10702。 

10710 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 
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DI6:O1 

DI6-功能模块的信号。         ( S3/16 ) 

数字输入 6的状态。 参见 10701。 

10711 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

DI6:O2 

DI6-功能模块的信号。         ( S3/16 ) 

数字输入 6的反状态。参见 10702。 

10712 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

DI7:O1 

DI7-功能模块的信号。         ( S3/16 ) 

数字输入 7的状态。 参见 10701。 

10713 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

DI7:O2 

DI7-功能模块的信号。   

数字输入 7的反状态。参见 10702。 

10714 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

DI8:O1 

DI8-功能模块的信号。         ( S3/16 ) 

数字输入 8的状态。 参见 10701。 

10715 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

DI8:O2 

DI8-功能模块的信号。         ( S3/16 ) 

数字输入 8的反状态。参见 10702。 

10716 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

DI9:O1 

DI9-功能模块的信号。         ( S11/16 ) 

数字输入 9的状态。 参见 10701。 

10717 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

DI9:O2 

DI9-功能模块的信号。         ( S11/16 ) 

数字输入 9的反状态。参见 10702。 

10718 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

DI10:O1 

DI10-功能模块的信号。         ( S11/16 ) 

数字输入 10 的状态。 参见 10701。 

10719 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

DI10:O2 

DI10-功能模块的信号         ( S11/16 ) 

数字输入 10 的反状态。参见 10702。 

10720 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

DI11:O1 

DI11-功能模块的信号         ( S11/16 ) 

数字输入 11 的状态。 参见 10701。 

10721 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 
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DI11:O2 

DI11-功能模块的信号         ( S11/16 ) 

数字输入 11 的反状态。参见 10702。 

10722 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

DI12:O1 

DI12-功能模块的信号。         ( S11/16 ) 

数字输入 12 的状态。 参见 10701。 

10723 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

DI12:O2 

DI12-功能模块的信号             ( S11/16 ) 

数字输入 12 的反状态。参见 10702。 

10724 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

DI13:O1 

DI13-功能模块的信号。         ( S11/16 ) 

数字输入 13 的状态。 参见 10701。 

10725 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

DI13:O2 

DI13-功能模块的信号             ( S11/16 ) 

数字输入 13 的反状态。参见 10702。 

10726 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

DI14:O1 

DI14-功能模块的信号             ( S11/16 ) 

数字输入 14 的状态。 参见 10701。 

10727 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

DI14:O2 

DI14-功能模块的信号             ( S11/16 ) 

数字输入 14 的反状态。参见 10702。 

10728 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

DI15:O1 

DI15-功能模块的信号             ( S11/16 ) 

数字输入 15 的状态。 参见 10701。 

10729 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

DI15:O2 

DI15-功能模块的信号             ( S11/16 ) 

数字输入 15 的反状态。参见 10702。 

10730 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 
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组 109: 传动逻辑 DRIVE LOGIC 

RDY_ON 

DRIVE LOGIC-功能模块的信号。      ( S3/16 ) 

  0 =传动装置没有准备好按 ON-指令运行 

 -1 =传动装置准备好按 ON-指令运行。 

10901 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

RDY_RUNNING 

DRIVE LOGIC-功能模块的信号。      ( S3/16 ) 

  0 =传动装置没有准备好按 RUN-指令运行 

 -1 =传动装置准备好按 RUN-指令运行。 

10902 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

RUNNING 

DRIVE LOGIC-功能模块的信号。      ( S3/16 ) 

  0 =传动装置没有运行 

 -1 =传动装置正在运行。 

10903 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

FAULT 

DRIVE LOGIC-功能模块的信号      ( S3/16 ) 

  0 =传动装置中没有故障 

 -1 =传动装置中有故障。 

10904 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

ALARM 

DRIVE LOGIC-功能模块的信号。      ( S3/16 ). 

  0 =传动装置中没有报警 

 -1 =传动装置中有报警。 

10905 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

LOCAL 

DRIVE LOGIC-功能模块的信号。      ( S3/16 ) 

  0 =传动装置为远程控制模式(通过 I/O 口或通过通讯总线控制) 

 -1 =传动装置为本机控制模式(来自控制盘或 CMT/DCS500 的控制)。 

10906 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

EMESTOP_ACT 

DRIVE LOGIC-功能模块的信号。      ( S3/16 ) 

  0 =急停功能无效 

 -1 =急停功能有效。 

10907 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

FAN_ON 

DRIVE LOGIC-功能模块的信号。      ( S3/16 ) 

  0 =切断所有风机的指令 

 -1 =接通所有风机的指令。 

10908 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

FIELD_ON 

DRIVE LOGIC-功能模块的信号。      ( S3/16 ) 

  0 =切断外部励磁单元的指令 

 -1 =接通外部励磁单元的指令。 

10909 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 
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MAIN_CONT_ON 

DRIVE LOGIC-功能模块的信号      ( S3/16 ) 

  0 =切断主接触器的指令 

 -1 =接通主接触器的指令。 

10910 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

TRIP_DC_BREAKER 

DRIVE LOGIC-功能模块的信号      ( S3/16 ) 

  0 =无指令给直流断路器 

 -1 =打开直流断路器的指令 

10911 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

DYN_BRAKE_ON 

DRIVE LOGIC-功能模块的信号      ( S3/16 ) 

  0 =无指令给能耗制动 

 -1 =闭合能耗制动的指令。 

10912 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

MOTOR_ACT 

DRIVE LOGIC-功能模块的信号      ( S3/16 ) 

  0 =用于电机 1的参数有效 

 -1 =用于电机 2的参数有效。 

10913 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

AUTO-RECLOSING 

DRIVE LOGIC-功能模块的信号         ( S3/16 ) 

  0 =自动重新启动无效 

 -1 =自动重新启动有效。 

10914 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

COMM_FAULT 

DRIVE LOGIC-功能模块的信号。         ( S3/16 ) 

  0 =无通讯错误 

 -1 =通讯错误 

10915 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

RUN_DCF 

DCF FIELDMODE-功能模块的信号。      (S2/16 | S21.232) 

只用于 DCF MODE = FEXLINK NODE1 或 FEXLINK NODE2 模式。如果变流器是通过 FEX-LINK 

(X16: 到 X16:联接)接到 DCS 500B 且没有用外部 RESET 命令复位励磁单元故障时，本信号

能启动或停止 DCF 500B。 在这种情况下将此信号连接到 DRIVE LOGIC 的输入 ON/OFF 

(901) 和 RUN1 (902)。 信号的定义:  

  0 = 切断励磁单元 DCF500B 的指令 

 -1 = 接通励磁单元 DCF500B 的指令。 

10916 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

RESET_DCF 

DCF FIELDMODE-功能模块的信号。      (S2/16 | S21.232) 

只用于 DCF MODE = FEXLINK NODE1 或 FEXLINK NODE2 模式。如果变流器是通过 FEX-LINK 

(X16: 到 X16:联接)接到 DCS 500B 且没有用外部 RESET 命令复位励磁单元故障时，本信号

能启动或停止 DCF 500B。 在这种情况下将此信号连接到 DRIVE LOGIC 的输入 RESET 

(907)。信号的定义:  

  0 = 无指令给 DCF500B 励磁单元   

 -1 = 复位 DCF500B 故障的指令。   

10917 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 
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组 110: EMF 控制 EMF CONTROL 

FLUX_REF1 

EMF CONTROL-功能模块的信号。      ( S8/16 ) 

弱磁后的磁通给定。 

11001 FB_O: I2 SC: FLUX HL: - LL: - D: - U: % 

FLUX_REF_SUM 

EMF CONTROL-功能模块的信号      ( S8/16 ) 

最后的磁通给定。 

11002 FB_O: I2 SC: FLUX HL: - LL: - D: - U: % 

F_CURR_REF 

EMF CONTROL-功能模块的信号      ( S8/16 ) 

励磁电流给定。 

11003 FB_O: I2 SC: FLUX HL: - LL: - D: - U: % 
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组 111: 故障及报警 FAULTS, ALARMS 

FAULT_WORD_1 

FAULT HANDLING 功能模块的信号。       ( S16/16 ) 

故障状态字的每一位表示一种故障状态。 

如果发生故障, 对应位被置为 1。 

 B0 辅助电源欠压 

 B1 过流 

 B2 电枢过压 

 B3 变流器过热 

 B4 接地故障 

 B5 电机 1过热 

 B6 电机 1过载 

 B7 没有 I/O-板 

 B8 电机 2过热 

 B9 电机 2过载 

 B10 无断路器应答 

 B11 主电源欠压 

 B12 主电源过压 

 B13 不同步 

 B14 励磁单元 1过流 

 B15 励磁单元 1通讯故障 

11101 S: PB SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

FAULT HANDLING 功能模块模块的信号。       ( S16/16 ) 

故障状态字的每一位表示一种故障状态。 

如果发生故障, 对应位被置为 1。 

 B0 电枢电流波形不好 

 B1 励磁单元 2过流 

 B2 励磁单元 2通讯故障 

 B3 相序错误 

 B4 没有磁场应答 

 B5 测速故障 

 B6 外部风机没有应答 

 B7 主接触器没有应答 

 B8 类型编码故障 

 B9 参数备份故障 

 B10 C FAN 没有应答 

 B11 本机控制&末连接 

 B12 励磁单元 1不正常 

 B13 励磁单元 2不正常 

 B14 电机堵转 

 B15 电机超速 

11102 S: PB SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

FAULT_WORD_2 
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FAULT_WORD_3 

FAULT HANDLING 功能模块模块的信号。      ( S16/16 ) 

故障状态字的每一位表示一种故障状态。 

如果发生故障, 对应位被置为 1。 

 B0 备用 

 B1 备用 

 B2 备用 

 B3 备用 

 B4 备用 

 B5 备用 

 B6 备用 

 B7 备用 

 B8 备用 

 B9 备用 

 B10 电流上升故障 

 B11 变流器风机电流故障 

 B12 辅助电路过压报警 

 B13 现场总线超时 

 B14 电流偏差 

 B15 换桥故障 

11103 S: PB SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

ALARM_WORD_1 

FAULT HANDLING 功能模块模块的信号。      ( S16/16 ) 

 报警状态字的每一位表示一种报警状态。 

 如果发生报警, 对应位被置为 1。 

    B0  禁止启动 

 B1 急停 

 B2 电机 1温度报警 

 B3 电机 1过载报警 

 B4 变流器过热报警 

 B5 电流调节器封锁 (从 S21.233 开始使用) 

 B6 备用 

 B7 RAM 备份失败 

 B8 电机 2过热报警 

 B9 电机 2过载报警 

 B10 主电源欠压报警 

 B11 备用 

 B12 变流器风机应答报警 

 B13 电枢电流降低报警 

 B14 备用 

 B15 外部风机应答报警 

11104 S: PB SC: - HL: - LL: - D: - U: - 
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ALARM_WORD_2 

FAULT HANDLING 功能模块模块的信号。      ( S16/16 ) 

 报警状态字的每一位表示一种报警状态。 

 如果发生报警, 对应位被置为 1。  

    B0 控制盘断开 

    B1 类型编码改变 

    B2 读出初始值，S2 

    B3 丢失第二套参数 

    B4 不允许备份 

    B5 写备份报警 

    B6 辅助电路过压报警 

    B7 应用宏改变失败 

    B8 自动重合闸 

    B9 电枢电流波动 

    B10 备用 

    B11 备用 

    B12 备用 

    B13 备用 

    B14 备用 

    B15 备用 

11105 S: PB SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

ALARM_WORD_3 

FAULT HANDLING 功能模块模块的信号。      ( S16/16 ) 

 报警状态字的每一位表示一种报警状态。 

 如果发生报警, 对应位被置为 1。 

 B0 备用 

 B1 备用 

 B2 备用 

 B3 备用 

 B4 备用 

 B5 备用 

 B6 备用 

 B7 备用 

 B8 备用 

 B9 备用 

 B10 备用 

 B11 备用 

 B12 备用 

 B13 备用 

 B14 备用 

 B15 备用 

11106 S: PB SC: - HL: - LL: - D: - U: - 
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LATEST_FAULT 

FAULT HANDLING 功能模块模块的信号。      ( S16/16 ) 

最新发生的故障的错误编码。 

11107 S: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

LATEST_ALARM 

FAULT HANDLING 功能模块模块的信号。     ( S16/16 ) 

最新发生的报警的错误编码 

11108 S: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

OPERATING_HOURS 

FAULT HANDLING 功能模块模块的信号。      ( S16/16 ) 

工作时间的单位为 0,1h 的分辨率。如果控制板的辅助电源断开 8小时以上及非易失性存储

器的内容丢失后，计数器通常会复位。 

11109 S: U4 SC: 0.1 HL: - LL: - D: - U: - 
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组 112: MAINTENANCE 

COMMIS_STAT 

MAINTENANCE 功能的信号。 

来自传动功能的结果。 

当 DRIVEMODE 参数用于启动传动功能时， 给出反馈状态信息。 

COMMIS_STAT 将说明传动功能是否成功: 

   0 = NOT ACTIVATED   所选功能已成功实现 

   1 = RUN COMMAND ?   参见编码 53 

   2 = FEXC SEL ?   错误的 FEX 选择 

   3 = FEXC RDY OPER=0   FEX1 / 2 或 DCF 503/4 没有准备好 

   4 = FEXC OK=0   磁场电源不好； 参见变流器显示的错误信息 

   5 = FIELD ON=0   FEX1 / 2 或 DCF 503/4 没有合闸 

   6 = IF NOT IN 95–105% 磁场电流不在 95% ..... 105%范围内 

   7 = NOT O.K.AFTER 20s   传动装置在 20s 内没有被硬件释放 

      8…34 = reserved        备用 

       54 = TOO HIGH SPEED ? 在自优化期间速度过高. 速度大于 1%或 EMF 大于 15%. 

    55 = INDUCTANCE ?     感抗没有定义.熔断器熔断,晶闸管没有触发或没有电机 

  35 = CANNOT AUTOTUNE   电枢电流调节器不能自优化 

  36...48 = reserved       备用 

  49 = IF AT START ?    在自整定开始时，磁场电流在 10s 内没有达到给定值 

 DRIVE_MODE (12.01) = 3, 5 或 6 (自优化): 

    50 = OHMIC LOAD ?     阻性负载没有定义。  

    51 = IACT FEEDBACK ?     当测量电枢电阻时,电流反馈小于电流给定.  

                                电流限幅低于连续电流极限或低于 20%. 

    52 = CURRENT CURVE ?     电流曲线不好.熔断器熔断,晶闸管没有触发或没有电机  

 负载 

    53 = RUN COMMAND ?     错误的启动条件. 当自优化开始时传动装置正在运行 

                                或在自优化指令给出后 20 秒内没有给出运行指令  

                           负载 

    56 = CONT CURR LIM ?     不能定义连续电流的极限 

       57 = FIELD REMOVAL ?   丢失磁场时间长于 10 秒 

       58 = STOP COMMAND ?   在自优化期间出现电流调节器封锁或停止指令  

       59 = MUST BE LOCAL   传动不在本地模式 

       60 = CANNOT AUTOTUNE   不能自优化(磁场). 

       61 = ILL START COND.   错误的启动条件(磁场). 

11201 S: E2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 
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BACKUPSTOREMODE 

MAINTENANCE 功能的信号。 

BACKUPSTOREMODE 用于向传动装置发出参数处理功能的指令: 

  0 = NONE 

  1 = SAVE MOT1 SET   存电机设置 1 

  2 = SAVE MOT2 SET   存电机设置 2 

  3 = FACTORY SET VAL.   工厂负载值 

  4 = SELECT MOT1 SET   调用电机设置 1 

  5 = SELECT MOT2 SET   调用电机设置 2 

  6 = READ APPL BLOCKS      调用申请；如果附加功能模块被激活并通过 SAVE    

                                    MOTx SET 存储，且在修改后没有保存，则最后一 

                                    次修改前的配置能被再激活。 

 

在指令正在执行时 BACKUPSTOREMODE 的值将显示正在进行的工作，如果指令失败，则显示

失败的原因: 

  7 = ERASE ERROR   擦除参数存储器时发生错误 

  8 = ERASING…   正在擦除参数存储器 

  9 = PROGRAM ERROR   写参数存储器时发生错误 

 10 = PROGRAMMING…   正在写参数存储器 

 11 = WRONG FLASH TYPE      确认错误  

 12 = READING…   正在读取参数存储器 

 13 = READ ERROR   读取参数存储器时发生错误 

 14 = reserved                 备用    

 15 = VERSION ERROR   参数存储器类型错误 

 16 = reserved                 备用    

 17 = SIZE ERROR   参数存储器容量错误   

11202 S: E2 SC: - HL: 5 LL: 1 D: - U: - 

FEXC_STATUS 

MAINTENANCE 功能的信号。 

励磁单元 1和 2的状态： 

  (内部信号; 控制盘不显示; 定义) 

 B0 (FEXC1_RDY_OPER) 0 =没有准备好运行(AC-电压丢失) 

 B1 (FEXC1_OK) 0 =励磁单元 1自诊断失败或断电 

 B2 (EXC2_RDY_OPER) 0 =没有准备好运行(AC-电压丢失) 

 B3 (EXC2_OK) 0 =励磁单元 2自诊断失败或断电 

 B4 (ACK_FEXC1_ON) 1 =电机 1磁场正常 

 B5 (ACK_FEXC2_ON) 1 =电机 2磁场正常 

 B6 (FIELD_HEAT_ON) 1 =电机加热功能有效 

 B7 (FIELD1_REV_ACK) 磁场的方向 0 =正向, 1 =反向 

 B8 (ACK_CSC_ON) 1 =接受顺序控制的开机指令 

 B9 (ACK_FEXC_ON) 1 =电机磁场正常 

 B10 (FIELD_REF_ON) 1 =磁场电流给定释放  

 B11 (FIELD1_CURR_MIN_L) 1 =电机 1磁场电流高于最小值  

 B12 (FIELD2_CURR_MIN_L) 1 =电机 2磁场电流高于最小值  

11203 S: PB SC: - HL: - LL: - D: - U: - 
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TC_STATUS 

MAINTENANCE 功能的信号。 

转矩控制顺序的状态:    

  (内部信号; 控制盘不显示; 定义) 

 B0 (RDY ON) 1 =准备闭合主接触器 

 B1 (MAIN CONT ON) 1 =闭合主接触器的指令 

 B2 (RDY RUNNING) 1 =准备运行指令 

 B3 (RUNNING) 1 =调节器解除封锁指令 

 B4 (TC_RDY_REF) 1 =准备给定 

 B5 (TC_FIELD_CHANGE) 1 =允许磁场反向 

 B6 (CONTINUOUS_CURR) 1 =电枢电流断续 

11204 S: PB SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

BC 

MAINTENANCE 功能的信号。 

电流调节器的状态。如果 BC 值为 0表示一切正常。如果不为 0, BC 的位号将指示电流调节器

封锁的原因: 

  (内部信号; 控制盘不显示; 定义) 

   B0  (过流) 

   B1  (惯性单元被解除) 

  B2 (磁场反向) 

 B3 (电源系统欠压) 

 B4 (只用于 12 脉波: 发生故障 65 和 66 ) 

 B5 (只用于 12 脉波: 信号通过电缆 X18) 

 B6 (电源系统过压)  

 B7 (类型编码错误)  

 B8 (调节器转换时停止调节器) 

 B9 (处理器过载)  

 B10 (晶闸管诊断运行)  

 B12 (初级(AC)或次级(48V AC)电源故障)  

 B13 (丢失同步信号)  

 B14 (脉冲触发不同步)  

 B15 (没有解除封锁) 

11205 S: PB SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

SQUARE_WAVE 

MAINTENANCE 功能的信号。 

方波发生器的输出。 用于调节器的优化。 

11206 S: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

MAINTENANCE 功能的信号。 

不同的传动功能的试验给定输入,它们是用 DRIVE_MODE 参数来激活的。 

11207 S: I2 SC: 1 HL: 32767 LL: -32768 D: 0 U: - 

TEST_RELEASE 

MAINTENANCE 功能的信号。 

在手动优化电流或 EMF 调节器时,向调节器给出的解除封锁指令。当手动调节时，首先通过

信号 TEST_REF_SEL 选择给定，然后设置 TEST_RELASE 不为 0使调节器解除封锁。 

11208 S: I2 SC: 1 HL: 1 LL: 0 D: 0 U: - 

TEST_REF 
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TEST_REF_SEL 

MAINTENANCE 功能的信号。 

选择试验给定.在手动优化中, 使用信号 TEST_REF_SEL 选择给定: 

 0 = ZERO 给定为 0 

 1 = POT1 给定为 POT1_VALUE, 1204 

 2 = POT2 给定为 POT2_VALUE, 1205 

 3 = SQRW 给定为 SQUARE_WAVE, 11206 

 4 = TEST 给定为 TEST_REF, 11207 

11209 S: E2 SC: - HL: 4 LL: 0 D: 0 U: - 

FEXC1_CODE 

MAINTENANCE 功能的信号。 

来自励磁单元 1的类型编码。 

 0000...0307 FEX-2, 半控, 单向 

 0308...0819 FEX-31, 全控,双向 

 0820...1023 FEX-32, 半控, 单向 

 10000            DCF501, DCF501B, DCF502B 

11210 S: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

FEXC1_COM_STATUS 

MAINTENANCE 功能的信号。 

励磁单元 1通讯链发生超时时的状态。 

FEXC1_COM_STATUS = 0 =没有超时指示： 

 B0 写参数时发生超时, 无地址信息回送 

 B1 写参数时发生超时, 没有接收到数据 

 B2 读参数时发生超时, 无地址信息回送 

 B3 读参数时发生超时, 没有接收到数据 

 B4 读实际值时发生超时, 没有接收到数据 

11211 S: PB SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

FEXC1_COM_ERRORS 

MAINTENANCE 功能的信号。 

励磁单元 1的 FEXC 通讯中传输错误的数目。 

11212 S: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

FEXC2_CODE 

MAINTENANCE 功能的信号。 

来自励磁单元 2的类型编码。 

 0308...0819 FEX-31, 全控,双向 

 0820...1023 FEX-32, 半控, 单向 

 10000            DCF501, DCF501B, DCF502B 

11213 S: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

FEXC2_COM_STATUS 

MAINTENANCE 功能的信号。 

励磁单元 2通讯链发生超时时的状态。 

FEXC2_COM_STATUS = 0 =没有超时指示: 

 B0 写参数时发生超时, 无地址信息回送 

 B1 写参数时发生超时, 没有接收到数据 

 B2 读参数时发生超时, 无地址信息回送 

 B3 读参数时发生超时, 没有接收到数据 

 B4 读实际值时发生超时, 没有接收到数据。 

S: PB SC: - HL: - LL: - D: - U: - 11214 

A 96 



DCS500B 参数表

 
FEXC2_COM_ERRORS 

MAINTENANCE 功能的信号。 

励磁单元 2的 FEXC 通讯中传输错误的数目。 

11215 S: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

CMT_COM_ERRORS 

MAINTENANCE 功能的信号。 

通讯链中传输错误的数目。 

11216 S: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

CDI300_BAD_CHAR 

MAINTENANCE 功能的信号。 

控制盘通讯链中传输错误的数目。 

11217 S: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

CNT_SW_VERSION 

MAINTENANCE 功能的信号。 

DCS 500 变流器的软件的版本。 

11218 S: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

CNT_BOOT_SW_VERSION 

MAINTENANCE 功能的信号。 

DCS 500 变流器引导程序的软件版本。 

11219 S: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

FEXC1_SW_VERSION 

MAINTENANCE 功能的信号。 

励磁单元 1的软件版本。 

11220 S: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

FEXC2_SW_VERSION 

MAINTENANCE 功能的信号。 

励磁单元 2的软件版本。 

11221 S: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

PROGRAM_LOAD 

MAINTENANCE 功能的信号。 

 控制程序计算的负载。  

 设置 DRIVE_MODE, 1201 = PROGRAM_LOAD 计算开始。 

 计算大约需要 20 秒钟。 

11222 S: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: % 
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组 113: 电机 1 磁场 MOTOR 1 FIELD 

F1_CURR_REF 

MOTOR_1_FIELD- 功能模块的信号。      ( S8/16 ) 

励磁单元 1的励磁电流给定。 

11301 FB_O: I2 SC: FCURR HL: - LL: - D: - U: A 

F1_CURR_ACT 

MOTOR_1_FIELD-功能模块的信号。      ( S8/16 ) 

来自励磁单元 1的实际励磁电流。 

11302 FB_O: I2 SC: FCURR HL: - LL: - D: - U: A 

REF_DCF 

DCF FIELDMODE-功能模块的信号。      (S2/16 | S21.232) 

只有当 DCF MODE (1215) = FEXLINK NODE1 或 FEXLINK NODE2 时有效。 

磁场电流给定通过 FEXLINK 设 DCF500 为励磁单元 1或 2。  

11303 FB_O: I2 SC:MCURR HL: - LL: - D: - U: A 
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组 114: 电机 1 保护 MOTOR 1 PROTECT. 

MOT1_MEAS_TEMP 

MOTOR_1_PROTECTION- 功能模块的信号。    ( S9/16 ) 

电机 1的测量温度。 

温度的单位根据 AI_ CONV_MODE（107，110）参数的选择而定: 

 0    = 没有选择 

 1, 2 =由参数 AI_HIGH_VALUE（108，111）和 AI_LOW_VALUE（109，112）设置的值 

 3..5 =单位 =度 

 6, 7 =阻抗值为欧姆(但显示为 °C ) 

11401 FB_O: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: C 

MOT1_CALC_TEMP 

MOTOR_1_PROTECTION- 功能模块的信号。     ( S9/16 ) 

来自电机 1热模式的输出。 

11402 FB_O: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: % 
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组 115: 电机 2 磁场 MOTOR 2 FIELD 

F2_CURR_REF 

MOTOR_2_FIELD- 功能模块的信号。       ( S8/16 ) 

励磁单元 2的励磁电流给定。 

11501 FB_O: I2 SC: FCURR HL: - LL: - D: - U: A 

F2_CURR_ACT 

MOTOR_2_FIELD- 功能模块的信号。       ( S8/16 ) 

来自励磁单元 2的实际励磁电流。 

11502 FB_O: I2 SC: FCURR HL: - LL: - D: - U: A 
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组 116: 电机 2 保护 MOTOR 2 PROTECTION 

MOT2_MEAS_TEMP 

MOTOR_2_PROTECTION- 功能模块的信号。     ( S9/16 ) 

电机 2的测量温度。 

温度的单位根据 AI_ CONV_MODE（107，110）参数的选择而定: 

 0    = 没有选择 

 1, 2 =由参数 AI_HIGH_VALUE（108，111）和 AI_LOW_VALUE（109，112）设置的值 

 3..5 =单位 =度 

 6, 7 =阻抗值为欧姆(但显示为 °C ) 

11601 FB_O: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: C 

MOT2_CALC_TEMP 

MOTOR_2_PROTECTION- 功能模块的信号。     ( S9/16 ) 

来自电机 2热模式的输出。 

11602 FB_O: I2 SC: - HL: - LL: - D: - U: % 
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组 117: 积分器 RAMP GENERATOR 

RAMP:OUT 

RAMP GENERATOR- 功能模块的信号。      ( S4/16 ) 

积分功能之后的速度给定。 

11701 FB_O: I2 SC: SPEED HL: - LL: - D: - U: rpm 

ACCELCOMP:OUT 

11702 FB_O: I2 

RAMP:SIGN 

LL: - 

RAMP GENERATOR- 功能模块的信号。      ( S4/16 ) 

加速补偿功能。通过参数 ACC_COMP.TRMIN(1719)计算的附加转矩给定输出。 

SC: TORQ HL: - LL: - D: - U: % 

RAMP GENERATOR- 功能模块的信号。     ( S4/16 ) 

积分后速度给定的符号。 

11703 FB_O: I2 SC: - HL: - D: - U: - 
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组 118: 给定链 REFERENCE CHAIN 

SPEED_REFERENCE 

RAMP GENERATOR-功能模块的信号。 

在 RAMP.[RES_IN] (1702) 之后 RAMP.[FOLLOW_IN] (1704) 控制开关之前的速度给定。  

两个限值 SPEEDMAX (1715) 和 SPEEDMIN (1716) 都有效。 
S: I2 SC: SPEED HL: - LL: - D: - U: rpm 

REF_SUM:OUT 

REFSUM_2-功能模块的信号。        ( S5/16 ) 

与 SPEED_ERROR-功能模块相联的速度给定。 

11802 FB_O: I2 SC: SPEED HL: - LL: - D: - U: rpm 

LOCAL_SPEED_REF 

RAMP GENERATOR-功能模块的信号。 

本地模式: 速度给定可以通过控制盘或 CMT-tool 工具设置。 

远程模式: 输出用于显示 LOCAL 控制开关后的速度给定。 

11803 S: I2 SC: SPEED HL: 23000 LL: -23000 D: 0 U: rpm 

11801 
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组 119: 给定源 REFERENCE SOURCES 

CONST_REF:OUT 

CONST_REF-功能模块的信号。        ( S4/16 ) 

所选的恒定速度给定。 

11901 FB_O: I2 SC: SPEED HL: - LL: - D: - U: rpm 

CONST_REF:ACT 

CONST_REF-功能模块的信号。        ( S4/16 ) 

当 ACT-输入中的一个有效时,设置本信号为 TRUE。 

11902 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

REF_SEL:OUT 

REF_SEL-功能模块的信号。         ( S4/16 ) 

通常与积分器输入相连的被选速度给定。 

11903 FB_O: I2 SC: SPEED HL: - LL: - D: - U: rpm 

SOFT_POT:OUT 

SOFT_POT-功能模块的信号。         ( S4/16 ) 

来自软件电位器的速度给定。 

11904 FB_O: I2 SC: SPEED HL: - LL: - D: - U: rpm 

SOFT_POT:ACT 

SOFT_POT-功能模块的信号。         ( S4/16 ) 

当 SOFTPOT.[INCR] (1918) 或 SOFTPOT.[DECR] (1919)输入有效时，设置本信号为 TRUE。 

11905 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 
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组 120: 速度调节器 SPEED CONTROLLER 

ERR:OUT 

SPEED_ERROR-功能模块的信号。       ( S5/16 ) 

通常与速度调节器输入相联的速度偏差值。 

12001 FB_O: I2 SC: SPEED HL: - LL: - D: - U: rpm 

ERR:OUT_OF_WIN 

SPEED_ERROR-功能模块的信号。       ( S5/16 ) 

速度偏差超出偏差窗口 ERR.WIN_SIZE (2004)时的指示。 

12002 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

ERR:STEP_RESP 

SPEED_ERROR-功能模块的信号。       ( S5/16 ) 

速度偏差的输出,用于显示速度调节器在阶跃试验中的工作情况 

12003 FB_O: I2 SC: SPEED HL: - LL: - D: - U: rpm 

SPC:OUT 

SPEED_CONTROL-功能模块的信号。       ( S5/16 ) 

来自速度调节器的转矩给定输出。 

12004 FB_O: I2 SC: TORQ HL: - LL: - D: - U: % 

SPC:IN_LIM 

SPEED_CONTROL-功能模块的信号。       ( S5/16 ) 

速度调节器指示，显示输出达限幅。 

12005 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 
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组 121: 速度测量 SPEED MEASUREMENT 

SPEED_ACT_EMF 

SPEED_MEASUREMENT-功能模块的信号。     ( S4/16 ) 

通过电枢电压和电机参数计算的实际速度。 

12101 FB_O: I2 SC: SPEED HL: - LL: - D: - U: rpm 

SPEED_ACT 

SPEED_MEASUREMENT-功能模块的信号     ( S4/16 ) 

滤波后的实际速度。内部与 SPEED_ERROR-功能模块相联。 

12102 FB_O: I2 SC: SPEED HL: - LL: - D: - U: rpm 

SPEED_ACT_FILT 

SPEED_MEASUREMENT-功能模块的信号     ( S4/16 ) 

二次滤波后的实际速度。 

通常用于显示。 

12103 FB_O: I2 SC: SPEED HL: - LL: - D: - U: rpm 

TACHO_PULSES 

SPEED_MEASUREMENT-功能模块的信号     ( S4/16 ) 

计录测量脉冲数的计数器。 

12104 FB_O: U2 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 
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组 122: 速度监测  SPEED MONITOR 

MIN_SPEED 

SPEED_MONITOR-功能模块的信号。       ( S4/16 ) 

当实际速度低于最小速度极限 MIN_SPEED_L (2201)时启动该指示。 

12201 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

SPEED_GT_L1 

SPEED_MONITOR-功能模块的信号。       ( S4/16 ) 

实际速度高于速度值 SPEED_L1 (2202) 时启动该指示。 

12202 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

SPEED_GT_L2 

SPEED_MONITOR-功能模块的信号。       ( S4/16 ) 

实际速度高于速度值 SPEED_L2 (2203)时启动该指示。 

12203 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

OVERSPEED 

SPEED_MONITOR-功能模块的信号。       ( S4/16 ) 

实际速度高于速度极限 OVERSPEEDLIMIT (2204)时启动该指示。 

12204 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 
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组 123: 转矩和电流限幅 TORQUE and CURRENT LIMITS 

SPC_TORQMAX1 

TORQUE/CURRENT LIMITATION-功能模块的信号。   ( S6/16 ) 

速度调节器的转矩正限幅。 

12301 FB_O: I2 SC: TORQ HL: - LL: - D: - U: % 

SPC_TORQMIN1 

TORQUE/CURRENT LIMITATION-功能模块的信号。   ( S6/16 ) 

速度调节器的转矩负限幅。 

12302 FB_O: I2 SC: TORQ HL: - LL: - D: - U: % 

TREF_TORQMAX1 

TORQUE/CURRENT LIMITATION-功能模块的信号。   ( S6/16 ) 

转矩给定链的转矩正限幅。 

12303 FB_O: I2 SC: TORQ HL: - LL: - D: - U: % 

TREF_TORQMIN1 

TORQUE/CURRENT LIMITATION-功能模块的信号。   ( S6/16 ) 

转矩给定链的转矩负限幅。 

12304 FB_O: I2 SC: TORQ HL: - LL: - D: - U: % 

TORQMAX2 

TORQUE/CURRENT LIMITATION-功能模块的信号。   ( S6/16 ) 

外部转矩限幅前的转矩正限幅。 

12305 FB_O: I2 SC: TORQ HL: - LL: - D: - U: % 

TORQMIN2 

TORQUE/CURRENT LIMITATION-功能模块的信号。  ( S6/16 ) 

外部转矩限幅前的负极限转矩。 

12306 FB_O: I2 SC: TORQ HL: - LL: - D: - U: % 

CURR_LIM_P 

TORQUE/CURRENT LIMITATION-功能模块的信号。   ( S6/16 ) 

电流调节器的电流正限幅。 

12307 FB_O: I2 SC:MCURR HL: - LL: - D: - U: A 

CURR_LIM_N 

TORQUE/CURRENT LIMITATION-功能模块的信号。   ( S6/16 ) 

电流调节器的电流负限幅。 

12308 FB_O: I2 SC:MCURR HL: - LL: - D: - U: A 
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组 124: 转矩给定链 TORQUE REFERENCE CHAIN 

SEL1:OUT 

TORQ_REF_SELECTION-功能模块的信号。       ( S6/16 ) 

来自转矩给定链的转矩给定。 

12401 FB_O: I2 SC: TORQ HL: - LL: - D: - U: % 

SEL2:OUT 

TORQ_REF_HANDLING-功能模块的信号。      ( S7/16 ) 

转矩给定选择器后的转矩给定。 

12402 FB_O: I2 SC: TORQ HL: - LL: - D: - U: % 

SEL2:TORQ/SPEED 

TORQ_REF_HANDLING-功能模块的信号。      ( S7/16 ) 

  指示控制模式有效的输出口： 

           0 = 速度控制有效 

        - 1 = 转矩控制有效。 

12403 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

SEL2:IN_LIM 

TORQ_REF_HANDLING-功能模块的信号。      ( S7/16 ) 

  指示转矩给定达限幅的输出： 

           0 = 给定在限幅内 

        - 1 = 给定已达限幅 

12404 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 
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组 125: 任务及常数 TASKS, CONSTANTS 

CONSTANT        0 

 CONSTANTS-功能模块的信号。        ( S2,S16/16 ) 

本常数值常为 0(FALSE)。 

12501 FB_O: I2 SC: - HL: 0 LL: 0 D: 0 U: - 

CONSTANT       -1 

 CONSTANTS-功能模块的信号。        ( S2,S16/16 ) 

本常数值常为-1(TRUE)。 

可以与使用 BI 比例系数的功能模块的输入(FB_I: B)连接。 

12502 FB_O: I2 SC: - HL: -1 LL: -1 D: -1 U: - 

CONSTANT        1 

 CONSTANTS-功能模块的信号。        ( S2,S16/16 ) 

本常数值常为 1。 

12503 FB_O: I2 SC: - HL: 1 LL: 1 D: 1 U: - 

CONSTANT        2 

 CONSTANTS-功能模块的信号。        ( S2,S16/16 ) 

本常数值常为 2。 

12504 FB_O: I2 SC: - HL: 2 LL: 2 D: 2 U: - 

CONSTANT       10 

 CONSTANTS-功能模块的信号。        ( S2,S16/16 ) 

本常数值常为 10。 

12505 FB_O: I2 SC: - HL: 10 LL: 10 D: 10 U: - 

CONSTANT      100 

 CONSTANTS-功能模块的信号。        ( S2;S16/16 ) 

本常数值常为 100。 

12506 FB_O: I2 SC: - HL: 100 LL: 100 D: 100 U: - 

CONSTANT     1000 

 CONSTANTS-功能模块的信号。        ( S2,S16/16 ) 

本常数值常为 1000。 

12507 FB_O: I2 SC: - HL: 1000 LL: 1000 D: 1000 U: - 

CONSTANT    31416 

 CONSTANTS-功能模块的信号。        ( S2,S16/16 ) 

本常数值常为 31416。 

12508 FB_O: I2 SC: - HL: 31416 LL: 31416 D: 31416 U: - 

EMF:        100% 

 CONSTANTS-功能模块的信号。        ( S2,S16/16 ) 

与标称 EMF 值相对应的值= 3786。 

12509 FB_O: I2 SC: - HL: 3786 LL: 3786 D: 3786 U: - 

TORQ:        100% 

 CONSTANTS-功能模块的信号。        ( S2,S16/16 ) 

与标称的正转矩相对应的值= 4000。 

12510 FB_O: I2 SC: - HL: 4000 LL: 4000 D: 4000 U: - 

TORQ       -100% 

 CONSTANTS-功能模块的信号。        ( S2,S16/16 ) 

与标称的负转矩相对应的值= -4000。 

12511 FB_O: I2 SC: - HL: -4000 LL: -4000 D: -4000 U: - 
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CUR,FLX,VLT  100% 

 CONSTANTS-功能模块的信号。        ( S2,S16/16 ) 

与标称正电流,磁通及电压相对应的值= 4095。 

12512 FB_O: I2 SC: - HL: 4095 LL: 4095 D: 4095 U: - 

CUR,FLX,VLT -100% 

 CONSTANTS-功能模块的信号。        ( S2,S16/16 ) 

与标称的负电流,磁通及电压相对应的值= -4095。 

12513 FB_O: I2 SC: - HL: -4095 LL: -4095 D: -4095 U: - 

SPEED:       100% 

 CONSTANTS-功能模块的信号。        ( S2,S16/16 ) 

与标称的正速度相对应的值= 20000。 

12514 FB_O: I2 SC: - HL: 20000 LL: 20000 D: 20000 U: - 

SPEED:      -100% 

 CONSTANTS-功能模块的信号。        ( S2,S16/16 ) 

与标称的负速度相对应的值= -20000。 

12515 FB_O: I2 SC: - HL: -20000 LL: -20000 D: -20000 U: - 

SIG1(SPEED REF) 

 FREE_SIGNALS-功能模块的信号。        ( S2,S16/16 ) 

  包括可通过 CMT 或控制盘设置的信号。 

本常数值可以用于给出速度给定。 在传动装置跟随本给定前,它必须与速度给定的输入

ERR.[IN] (2001)相联。 

12516 FB_O: I2 SC: - HL: 30000 LL: -30000 D: 0 U: - 

SIG2(SPEED STEP) 

 FREE_SIGNALS-功能模块的信号。        ( S2,S16/16 ) 

  包括可通过 CMT 或控制盘设置的信号。 

本常数值可以用于给出速度阶跃。 在传动装置跟随本给定前,它必须与速度给定的输入

ERR.[STEP] (2002)相联。. 

12517 FB_O: I2 SC: - HL: 30000 LL: -30000 D: 0 U: - 

SIG3(TORQ. REF A) 

 FREE_SIGNALS-功能模块的信号。        ( S2,S16/16 ) 

  包括可通过 CMT 或控制盘设置的信号。 

本常数值可以用于给出转矩给定。 在传动装置跟随本给定前,它必须与转矩给定的输入

SEL1.[TREF_A] (2401)相联。 

12518 FB_O: I2 SC: - HL: 30000 LL: -30000 D: 0 U: - 

SIG4(TORQ. REF B) 

 FREE_SIGNALS-功能模块的信号。        ( S2,S16/16 ) 

  包括可通过 CMT 或控制盘设置的信号。 

本常数值可以用于给出转矩给定。 在传动装置跟随本给定前,它必须与转矩给定的输入

SEL1.[TREF_B] (2404) 相联。 

12519 FB_O: I2 SC: - HL: 30000 LL: -30000 D: 0 U: - 

SIG5(TORQUE STEP) 

 FREE_SIGNALS-功能模块的信号。        ( S2,S16/16 ) 

  包括可通过 CMT 或控制盘设置的信号。 

本常数值可以用于给出转矩阶跃。 在传动装置跟随本给定前,它必须与转矩阶跃的输入

SEL2.[TORQ_STEP] (2409) 相联。 

FB_O: I2 SC: - HL: 30000 D: 0 U: - 12520 LL: -30000 
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SIG6(LOAD SHARE) 

 FREE_SIGNALS-功能模块的信号。        ( S2,S16/16 ) 

  包括可通过 CMT 或控制盘设置的信号。 

本常数值可以用于在主从传动中给出负载分配。在传动装置跟随本给定前,它必须与负载分

配的输入 SEL1.[LOAD_SHARE] (2403) 相联。 

12521 FB_O: I2 SC: - HL: 30000 LL: -30000 D: 4000 U: - 

SIG7(FLUX REF) 

 FREE_SIGNALS-功能模块的信号。        ( S2,S16/16 ) 

  包括可通过 CMT 或控制盘设置的信号。 

本常数值可以用于给出磁通给定。在传动装置跟随本给定前,它必须与磁通给定的输入

[FLUX_REF] (1002) 相联。 

12522 FB_O: I2 SC: - HL: 30000 LL: -30000 D: 4095 U: - 

SIG8(EMF REF) 

 FREE_SIGNALS-功能模块的信号。        ( S2,S16/16 ) 

  包括可通过 CMT 或控制盘设置的信号。 

本常数值可以用于给出 EMF 给定。在传动装置跟随本给定前,它必须与 EMF 给定的输入

[EMF_REF] (1003) 相联。 

12523 FB_O: I2 SC: - HL: 30000 LL: -30000 D: 3786 U: - 

SIG9(FORCE FWD) 

 FREE_SIGNALS-功能模块的信号。        ( S2,S16/16 ) 

包括可通过 CMT 或控制盘设置的信号。 

本常数值可以用于向磁场逻辑给出强制指令。在传动装置跟随本给定前,它必须与强制正向

输入 [F1_FORCE_FWD] (1302) 相联。 

12524 FB_O: B SC: - HL: 30000 LL: -30000 D: 0 U: - 

SIG10(FORCE REV) 

 FREE_SIGNALS-功能模块的信号。        ( S2,S16/16 ) 

包括可通过 CMT 或控制盘设置的信号。 

本常数值可以用于向磁场逻辑给出强制指令。在传动装置跟随本给定前,它必须与强制反向

输入[F1_FORCE_REV] (1303)相联。 

12525 FB_O: B SC: - HL: 30000 LL: -30000 D: 0 U: - 

SIG11(CURR. REF) 

 FREE_SIGNALS-功能模块的信号。        ( S2,S16/16 ) 

  包括可通过 CMT 或控制盘设置的信号。 

本常数值可以用于给出电流给定。在传动装置跟随本给定前,它必须与电流调节器的输入

[CURR_REF] (402)相联。 

12526 FB_O: I2 SC: - HL: 30000 LL: -30000 D: 0 U: - 

SIG12(CURR. STEP) 

 FREE_SIGNALS-功能模块的信号。        ( S2,S16/16 ) 

包括可通过 CMT 或控制盘设置的信号。 

本常数值可以用于给出电流阶跃。在传动装置跟随本给定前,它必须与电流调节器的阶跃输

入[CURR_STEP] (403)相联。 

12527 FB_O: I2 SC: - HL: 30000 LL: -30000 D: 0 U: - 
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组 126: 功能模块 1 FUNCTION BLOCKS 1 

12601-12699: 应用功能模块信号组  

见应用功能模块数据表。 

 

组 127: 功能模块 2 FUNCTION BLOCKS 2 

12701-12799: 应用功能模块信号组  

见应用功能模块数据表。 

 

组 128: 功能模块 3 FUNCTION BLOCKS 3 

12801-12899: 应用功能模块信号组  

见应用功能模块数据表。 

 

组 129: 功能模块 4 FUNCTION BLOCKS 4 

12901-12999: 应用功能模块信号组  

见应用功能模块数据表。 

 

组 130: 功能模块 5 FUNCTION BLOCKS 5 

13001-13013: 应用功能模块信号组  

见应用功能模块数据表。 
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组 135: DDCTool 

STATUS_WORD 

DDCTool 接口的信号。  DCS 500 传动装置状态字: 

 B0 reserved           备用 

 B1 RDY ON 1=准备闭合接触 

 B2 RDY RUN 1=准备产生转矩 

 B3 RUNNING 1=速度/转矩控制运行 

 B4 Auto-reclosing 1=A140 有效 

 B5 FAULT 1= DCS500 的故障指示 

 B6 ALARM 1= DCS500 的报警指示 

 B7 reserved           备用 

 B8 reserved           备用 

 B9 reserved           备用 

 B10 reserved           备用 

 B11 reserved           备用 

 B12 reserved           备用 

 B13 reserved           备用 

 B14 Emergency stop 1=A102 无效, [EME_STOP](906)="0" 

 B15 Start inhibition 1=A101 有效, [START_INHIBIT](908)="1" 

13501 S: PB SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

LTIME 

DDCTool 接口的信号。 

DCS 500 时间计数器。 

13502 S: I4 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 

LDATE 

DDCTool 接口的信号。 

DCS 500 日期计数器。 

13503 S: I4 SC: - HL: - LL: - D: - U: - 
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组 136: 12-脉波运行 12-PULSE-OPERATING 

Conv.Curr.Slave 

12-PULSE_LOGIC-功能模块的信号。 (S13/16 )  

从机变流器电流; 来自于 IACT_SLAVE (3604) 的赋值信号; 对信号 CONV_CUR_ACT (10501) 

的换算; 仅对主机变流器有效。 

13601 FB_O: I2 SC: CCURR HL: - LL: - D: - U: A 

Arm.Curr.Slave 

12-PULSE_LOGIC-功能模块的信号。 (S13/16 )  

从机电机电流; 来自于 IACT_SLAVE (3604) 的赋值信号; 对信号 CONV_CUR_ACT_A (10502) 

的换算; 仅对主机变流器有效。 

13602 FB_O: I2 SC: MCURR HL: - LL: - D: - U: A 

Conv.Curr.Both 

12-PULSE_LOGIC-功能模块的信号。 (S13/16 )  

主机变流器与从机变流器的电流总和;  

来自于输入 IACT_SLAVE(3604) 和 CONV_CUR_ACT(10501) 的赋值信号; 换算: 主/从机变流

器电流之和的一半,以使之与 100%系统的总电流相一致; 仅对主机变流器有效。 

13603 FB_O: I2 SC: CCURR HL: - LL: - D: - U: A 

Arm.CURR.Both 

12-PULSE_LOGIC-功能模块的信号。 (S13/16 )  

主机电机与从机电机的电流总和;  

来自于输入 IACT_SLAVE(3604) 和 CONV_CUR_ACT_A(10502) 的赋值信号; 换算: 主/从机电

机电流之和的一半,以使之与 100%系统的总电流相一致; 仅对主机变流器有效。 

13604 FB_O: I2 SC: MCURR HL: - LL: - D: - U: A 

Curr.-Ref.1  

12-PULSE_LOGIC-功能模块的信号。 (S13/16 )  

电流限值功能块(ARM_CURR_LIM_P (415)之前的电流给定，位于 CURRENT_CONTROL 功能模

块的 ARM_CURR_LIM_N (416)通过这个信号输出。 此信号在主机和从机中被计算。   

13605 FB_O: I2 SC: MCURR HL: - LL: - D: - U: A 

IREF1-Polarity  

12-PULSE_LOGIC-功能模块的信号。  (S13/16 )  

电流限值功能块(ARM_CURR_LIM_P (415)之前的电流给定信号，位于 CURRENT_CONTROL 功

能模块的 ARM_CURR_LIM_N (416)通过这个信号输出。 此信号在主机和从机中被计算。  

逻辑位: “0” = 正向电流 / 正桥。   

13606 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

IREF1-Pol.Master  

12-PULSE_LOGIC-功能模块的信号。  (S13/16 )  

电流限值功能块(ARM_CURR_LIM_P (415)之前的电流给定信号， 

位于 主机 CURRENT_CONTROL 功能模块的 ARM_CURR_LIM_N (416)通过这个位于从机的信号

输出。  

逻辑位同上。  

13607 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

Curr.-Ref.2  

12-PULSE_LOGIC-功能模块的信号。  (S13/16 )  

电流限值功能块(ARM_CURR_LIM_P (415)输出的电流给定， 

位于 CURRENT_CONTROL 功能模块的 ARM_CURR_LIM_N (416)通过这个信号输出。 

此信号在主机和从机中被计算。   

13608 FB_O: I2 SC: MCURR HL: - LL: - D: - U: A 
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IREF2-Polarity 

12-PULSE_LOGIC-功能模块的信号。  (S13/16 )  

逻辑位: “0” = 正向电流 / 正桥。   

电流限值功能块(ARM_CURR_LIM_P (415)输出的电流给定信号， 

位于 CURRENT_CONTROL 功能模块的 ARM_CURR_LIM_N (416)通过这个信号输出。 

此信号在主机和从机中被计算。   

13609 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

IREF2-Pol.Broth.  

12-PULSE_LOGIC-功能模块的信号。  (S13/16 )  

与信号 IREF2-POLARITY 取自同一个且定义相同。 在它作为可获得的信号前被转换成其他

单位并在那显示。 所以主机变流器显示这个实际用于从机变流器的逻辑位并全部替代。  

13610 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

Bridge 

12-PULSE_LOGIC-功能模块的信号。  (S13/16 )  

信号 10402 的副本。此信号在主机和从机中被计算。   

逻辑位 0 = 桥 1 运行。 

13611 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

Bridge of Slave 

12-PULSE_LOGIC-功能模块的信号。  (S13/16 )  

只在主机变流器中显示，指示从机变流器哪个桥正在运行。 

逻辑位 0 = 桥 1 运行。 

13612 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

12-PULSE_LOGIC-功能模块的信号。  (S13/16 )  

指示是否有桥反向。  

逻辑位:   -1 = 正在换桥。   

13613 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

Fault Reversion 

12-PULSE_LOGIC-功能模块的信号。  (S13/16 )  

触发错误 65。 

13614 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

Fault Current  

12-PULSE_LOGIC-功能模块的信号。  (S13/16 )  

触发错误 66。 

13615 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

Indicat.Revers. 
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Logik f.INHIBIT  

12-PULSE_LOGIC-功能模块的信号。                               (S13/16 )  

 

 12 脉波开关逻辑产生的信号。 

 在此信号用与 12 脉波数据转换的情况下，变流器将试图在发生错误时关断对方。 

  

基于连接图，应做如下连接:  

- 使用 12 脉波无冗余系统时 (参见 INHIBIT_LOGIC (3607)):  

 

- 使用 12 脉波冗余系统时 (参见 BC_LOGIC (3616)):   

   

13616 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

Input X18:13  

INPUT X18-功能模块的信号。  (S13/16 )  

通过这个点的信号在接插端子 X18:13 处输出。所有运行模式下均有效。  

不同的 12 脉波连接介绍在组 36 中列出。 

13617 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

Input X18:14 

INPUT X18-功能模块的信号。  (S13/16 )  

通过这个点的信号在接插端子 X18:14 处输出。所有运行模式下均有效。  

不同的 12 脉波连接介绍在组 36 中列出。 

13618 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

Input X18:15 

INPUT X18-功能模块的信号。  (S13/16 )  

通过这个点的信号在接插端子 X18:15 处输出。所有运行模式下均有效。  

不同的 12 脉波连接介绍在组 36 中列出。 

13619 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

Input X18:16 

INPUT X18-功能模块的信号。  (S13/16 )  

通过这个点的信号在接插端子 X18:16 处输出。所有运行模式下均有效。  

不同的 12 脉波连接介绍在组 36 中列出。 

13620 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

BC not Zero  

12-PULSE_LOGIC-功能模块的信号。  (S13/16 )  

当信号 BC (112-05) 不为 0 (BC 的位 5不考虑!)时设置此信号。   

13621 FB_O: B SC: BO HL: - LL: - D: - U: - 

Reserved f.Commun  

12-PULSE_LOGIC-功能模块的信号。  (S13/16 )  

此信号已被定义用于将来的扩展应用。     

13622 FB_O: I2 SC: 1 HL: - LL: - D: - U: - 

- 将此输出连接到 START_INHIBIT (908) 的输入，主/从机变流器都要做。 

- 两个变流器都不要使用此信号，并保持 START_INHIBIT (908) 为缺省值或基于应用宏
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组 138: 卷曲功能块 FUNCTION WINDER BLOCKS 

13801-13819: 卷曲应用功能 

见卷曲数据表。 

 

组 139: 功能模块组 10 FUNCTION BLOCKS 10 

13901-13912: 应用功能模块信号组  

见应用功能模块数据表。 
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1 

12-Pulse Operating, 63, 115 

A 

ACC_COMP.MODE (P17-18), 47 

ACC_COMP.TRMIN (P17-19), 47 

ACCEL1 (P17-08), 46 

ACCEL2 (P17-11), 46 

ACCELCOMP:OUT (S117-02), 102 

ACK_CONV_FAN (P9-10), 27 

ACK_MAIN_CONT (P9-12), 28 

ACK_MOTOR_FAN (P9-11), 28 

ACT_BRAKE (P3-04), 14 

ACTUAL VALUE 1 (P12-10), 37 

ACTUAL VALUE 2 (P12-11), 37 

ADJ_REF1 (P36-15), 65 

AI1:ERR (S101-06), 74 

AI1:OUT- (S101-05), 74 

AI1:OUT+ (S101-04), 74 

AI1_CONV_MODE (P1-04), 8 

AI1_HIGH_VALUE (P1-05), 8 

AI1_LOW_VALUE (P1-06), 8 

AI2:ERR (S101-09), 75 

AI2:OUT- (S101-08), 74 

AI2:OUT+ (S101-07), 74 

AI2_CONV_MODE (P1-07), 9 

AI2_HIGH_VALUE (P1-08), 9 

AI2_LOW_VALUE (P1-09), 9 

AI3:ERR (S101-12), 75 

AI3:OUT- (S101-11), 75 

AI3:OUT+ (S101-10), 75 

AI3_CONV_MODE (P1-10), 9 

AI3_HIGH_VALUE (P1-11), 9 

AI3_LOW_VALUE (P1-12), 9 

AI4:ERR (S101-15), 76 

AI4:OUT- (S101-14), 75 

AI4:OUT+ (S101-13), 75 

AI4_CONV_MODE (P1-13), 10 

AI4_HIGH_VALUE (P1-14), 10 

AI4_LOW_VALUE (P1-15), 10 

AI5:ERR (S101-18), 76 

AI5:OUT- (S101-17), 76 

AI5:OUT+ (S101-16), 76 

AI5_CONV_MODE (P1-16), 10 

AI5_HIGH_VALUE (P1-17, 10 

AI5_LOW_VALUE (P1-18), 10 

AI6:ERR (S101-21), 76 

AI6:OUT- (S101-20), 76 

AI6:OUT+ (S101-19), 76 

ALARM_WORD_2 (S111-05), 91 

AO1_OFFSET_V (P2-03), 12 

C 

CUR,FLX,VLT_-100% (S125-13), 111 

CURRENT CONTROL, 15, 79 

AI6_CONV_MODE (P1-19), 10 

AI6_HIGH_VALUE (P1-20), 10 

AI6_LOW_VALUE (P1-21), 11 

AITAC:ERR (S101-03), 74 

AITAC:OUT- (S101-02), 74 

AITAC:OUT+ (S101-01), 74 

AITAC_CONV_MODE (P1-01), 8 

AITAC_HIGH_VALUE (P1-02), 8 

AITAC_LOW_VALUE (P1-03), 8 

ALARM (S109-05), 86 

ALARM_WORD_1 (S111-04), 90 

ALARM_WORD_3 (S111-06), 91 

Alarms, 33, 89 

Analog Inputs, 8, 74 

Analog Outputs, 12 

AO1.[IN] (P2-01), 12 

AO1_NOMINAL_V (P2-02), 12 

AO1_NOMINAL_VAL (P2-04), 12 

AO2.[IN] (P2-05), 12 

AO2_NOMINAL_V (P2-06), 12 

AO2_NOMINAL_VAL (P2-08), 12 

AO2_OFFSET_V (P2-07), 12 

Arm.CURR.Both (S136-04), 115 

Arm.Curr.Slave (S136-02), 115 

ARM_ALPHA (S104-01), 79 

ARM_ALPHA_LIM_MAX (P4-12), 16 

ARM_ALPHA_LIM_MIN (P4-13), 16 

ARM_CONT_CURR_LIM (P4-09), 15 

ARM_CURR_ACT (S105-02), 80 

ARM_CURR_CLAMP (P4-17), 16 

ARM_CURR_LIM_N (P23-08), 57 

ARM_CURR_LIM_N (P4-16), 16 

ARM_CURR_LIM_P (P23-07), 57 

ARM_CURR_LIM_P (P4-15), 16 

ARM_CURR_PI_KP (P4-07), 15 

ARM_CURR_PI_KP (P4-08), 15 

ARM_CURR_REF (S104-05), 79 

ARM_CURR_REF_SLOPE (P4-06), 15 

ARM_DIR (S104-02), 79 

ARM_L (P4-10), 16 

ARM_OVERCURR_LEV (P5-12), 19 

ARM_OVERVOLT_LEV (P5-11), 19 

ARM_R (P4-11), 16 

AUTO-RECLOSING (S109-14), 87 

B 

BACKUPSTOREMODE (S112-02), 94 

BC (S112-05), 95 

BC not Zero (S136-21), 117 

BC-Logic (P36-16), 66 

BLOCK (P4-04), 15 

BR_RELEASE (P3-02), 14 

Brake Control, 14, 78 

BRAKE_RUN (S103-05), 78 

Bridge (S136-11), 116 

Bridge of Slave (S136-12), 116 

Bridge_logic (P36-09), 64 

BRIDGE_TEMP (S105-07), 80 

CMT_COM_ERRORS (S112-16), 97 

CMT_DCS500_ADDR (P12-02), 36 

CNT_BOOT_SW_VERSION (S112-19), 97 

CNT_SW_VERSION (S112-18), 97 

COAST_STOP (P9-05), 27 

COMFAULT_MODE (P9-20), 29 

COMFAULT_TIMEOUT (P9-21), 29 

COMM_FAULT (S109-15), 87 

COMMIS_STAT (S112-01), 93 

CONST_REF.[ACT1] (P19-01), 49 

CONST_REF.[ACT2] (P19-02), 49 

CONST_REF.[ACT3] (P19-03), 49 

CONST_REF.[ACT4] (P19-04), 49 

CONST_REF.DEF (P19-05), 49 

CONST_REF.REF1 (P19-06), 49 

CONST_REF.REF2 (P19-07), 49 

CONST_REF.REF3 (P19-08), 49 

CONST_REF.REF4 (P19-09, 49 

CONST_REF:ACT (S119-02), 104 

CONST_REF:OUT (S119-01), 104 

CONSTANT_0 (S125-01), 110 

CONSTANT_-1 (S125-02), 110 

CONSTANT_1 (S125-03), 110 

CONSTANT_10 (S125-05), 110 

CONSTANT_100 (S125-06), 110 

CONSTANT_1000 (S125-07), 110 

CONSTANT_2 (S125-04), 110 

CONSTANT_31416 (S125-08), 110 

Constants, 110 

Conv.Curr.Both (S136-03), 115 

Conv.Curr.Slave (S136-01), 115 

CONV_CURR_ACT (S105-01), 80 

CONV_TEMP_DELAY (P5-27), 22 

CONV_TYPE (S105-13), 81 

Converter, 18, 80 

CUR,FLX,VLT_100% (S125-12), 111 

CUR_RIPPLE_LIM (P4-21), 17 

CUR_RIPPLE_MONIT (P4-20), 17 

Curr.-Ref.1 (S136-05), 115 

Curr.-Ref.2 (S136-08), 116 

CURR_ACT_FILT_TC (P5-23), 21 

CURR_DER_IN_LIM (S104-04), 79 

CURR_LIM_N (S123-08), 108 

CURR_LIM_P (S123-07), 108 

CURR_REF (P4-02), 15 

CURR_REF_IN_LIM (S104-03), 79 

CURR_STEP] (P4-03), 15 

CURRENT_RISE_MAX (P4-18), 16 

D 

Data Logger, 23, 82 

DATASET1.[OUT1] (S101-22), 76 

DATASET1.[OUT2] (S101-23), 77 

DATASET1.[OUT3] (S101-24), 77 

DATASET2.[IN1] (P2-09), 12 

DATASET2.[IN2] (P2-10), 12 

DATASET2.[IN3] (P2-11), 12 

DATASET3.[OUT1] (S101-25), 77 
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DATASET3.[OUT2] (S101-26), 77 

DATASET3.[OUT3] (S101-27), 77 

DATASET4.[IN1(P2-12), 13 

DATASET4.[IN2] (P2-13), 13 

DATASET4.[IN3] (P2-14), 13 

DCF MODE (P12-15), 38 

DDCTool, 114 

DECEL_CMND (S103-03), 78 

DECEL1 (P17-09), 46 

DECEL2 (P17-12), 47 

DI/OVP (P12-16), 38 

DI1:O1 (S107-01), 83 

DI1:O2 (S107-02), 83 

DI10:O1 (S107-19), 84 

DI10:O2 (S107-20), 84 

DI11:O1 (S107-21), 84 

DI11:O2 (S107-22), 84 

DI12:O1 (S107-23), 84 

DI12:O2 (S107-24), 84 

DI13:O1 (S107-25), 85 

DI13:O2 (S107-26), 85 

DI14:O1 (S107-27), 85 

DI6:O1 (S107-11), 83 

DISABLE_LOCAL (P9-09), 27 

DLOG.TRIGG_DELAY (P6-09), 23 

DO5.[INV_IN] (P8-10), 25 

E 

EMESTOP_RAMP (P17-14), 47 

ERR. [SPEED_ACT] (P20-21), 53 

ERR.FRS (P20-05), 52 

F1_CURR_ACT (S113-02), 98 

F1_CURR_TC (P13-07), 39 

F2_CURR_ACT (S115-02), 100 

F2_RED.SEL (P15-10), 43 

Faults, 33, 89 

FEXC_SEL (P5-05), 19 

FEXC2_COM_STATUS (S112-14), 96 

DI14:O2 (S107-28), 85 

DI15:O1 (S107-29), 85 

DI15:O2 (S107-30), 85 

DI2:O1 (S107-03), 83 

DI2:O2 (S107-04), 83 

DI3:O1 (S107-05), 83 

DI3:O2 (S107-06), 83 

DI4:O1 (S107-07), 83 

DI4:O2 (S107-08), 83 

DI5:O1 (S107-09), 83 

DI5:O2 (S107-10), 83 

DI6:O2 (S107-12), 84 

DI7:O1 (S107-13), 84 

DI7:O2 (S107-14), 84 

DI8:O1 (S107-15), 84 

DI8:O2 (S107-16), 84 

DI9:O1 (S107-17), 84 

DI9:O2 (S107-18), 84 

DIFF_CURR_DELAY (P36-06), 64 

DIFF_CURRENT (P36-05), 63 

Digital Inputs, 83 

Digital Outputs, 25 

DLOG.[IN1] (P6-01), 23 

DLOG.[IN2] (P6-02), 23 

DLOG.[IN3] (P6-03), 23 

DLOG.[IN4] (P6-04), 23 

DLOG.[IN5] (P6-05), 23 

DLOG.[IN6] (P6-06), 23 

DLOG.[RESTART] (P6-13), 24 

DLOG.[STOP] (P6-12), 24 

DLOG.[TRIG] (P6-11), 24 

DLOG.SAMPL_INT (P6-10), 23 

DLOG.TRIGG_COND (P6-07), 23 

DLOG.TRIGG_VALUE (P6-08), 23 

DLOG_STATUS (S106-01), 82 

DO1.[IN] (P8-01), 25 

DO1.[INV_IN] (P8-02), 25 

DO2.[IN] (P8-03), 25 

DO2.[INV_IN] (P8-04), 25 

DO3.[IN] (P8-05), 25 

DO3.[INV_IN] (P8-06), 25 

DO4.[IN] (P8-07), 25 

DO4.[INV_IN] (P8-08), 25 

DO5.[IN] (P8-09), 25 

DO6.[IN] (P8-11), 25 

DO6.[INV_IN] (P8-12), 25 

DO7.[IN] (P8-13), 26 

DO7.[INV_IN] (P8-14), 26 

DO8.[IN] (P8-15), 26 

DO8.[INV_IN] (P8-16), 26 

Drive Logic, 27, 86 

DRIVE_ID (P12-03), 36 

DRIVEMODE (P12-01), 36 

DXN (P4-14), 16 

DYN_BRAKE_ON (S109-12), 87 

EARTH.CURR_SEL (P5-14), 20 

EARTH.FLT_DLY (P5-16), 20 

EARTH.FLT_LEV (P5-15), 20 

EME_STOP (P9-06), 27 

EME_STOP_MODE (P9-17), 28 

EMESTOP_ACT (S109-07), 86 

EMESTOP_BRAKE (P3-08), 14 

EMF Control, 30, 88 

EMF_100% (S125-09), 110 

EMF_ACT (S105-06), 80 

EMF_FILT_TC (P5-13), 20 

EMF_KI (P10-08), 31 

EMF_KP (P10-07), 30 

EMF_REF (P10-03), 30 

EMF_REF_SEL (P10-05), 30 

EMF_REG_LIM_N (P10-10), 31 

EMF_REG_LIM_P (P10-09), 31 

EMF_REL_LEV (P10-11), 31 

ERR.[IN] (P20-01), 52 

ERR.[STEP] (P20-02), 52 

ERR.[WIN_MODE] (P20-03), 52 

ERR.WIN_SIZE (P20-04), 52 

ERR:OUT (S120-01), 105 

ERR:OUT_OF_WIN (S120-02), 105 

ERR:STEP_RESP (S120-03), 105 

F 

F_CURR_REF (S110-03), 88 

F1_ACK (P13-04), 39 

F1_CURR_GT_MIN_L (P13-05), 39 

F1_CURR_MIN_TD (P13-21), 41 

F1_CURR_REF (S113-01), 98 

F1_FORCE_FWD (P13-02), 39 

F1_FORCE_REV (P13-03), 39 

F1_KI (P13-09), 39 

F1_KP (P13-08), 39 

F1_OVERCURR_L (P13-06), 39 

F1_RED.REF (P13-14), 40 

F1_RED.SEL (P13-13), 40 

F1_REF (P13-01), 39 

F1_U_AC_DIFF_MAX (P13-10), 39 

F1_U_LIM_N (P13-11), 40 

F1_U_LIM_P (P13-12), 40 

F2_CURR_GT_MIN_L (P15-02), 43 

F2_CURR_REF (S115-01), 100 

F2_CURR_TC (P15-04), 43 

F2_KI (P15-06), 43 

F2_KP (P15-05), 43 

F2_OVERCURR_L (P15-03), 43 

F2_RED.REF (P15-11), 44 

F2_REF (P15-01), 43 

F2_U_AC_DIFF_MAX (P15-07), 43 

F2_U_LIM_N (P15-08), 43 

F2_U_LIM_P (P15-09), 43 

FAN_ON (S109-08), 86 

FAULT (S109-04), 86 

Fault Current (S136-15), 116 

Fault Revision (S136-14), 116 

FAULT_WORD_1 (S111-01), 89 

FAULT_WORD_2 (S111-02), 89 

FAULT_WORD_3 (S111-03), 90 

FB Execution, 61 

FB_APPL_ENABLE (P25-04), 61 

FB_TASK_LOCK (P25-05), 61 

FEXC_STATUS (S112-03), 94 

FEXC1_CODE (S112-10), 96 

FEXC1_COM_ERRORS (S112-12), 96 

FEXC1_COM_STATUS (S112-11), 96 

FEXC1_SW_VERSION (S112-20), 97 

FEXC2_CODE (S112-13), 96 

FEXC2_COM_ERRORS (S112-15), 97 

FEXC2_SW_VERSION (S112-21), 97 

FIELD_CONST_1 (P10-13), 31 

FIELD_CONST_2 (P10-14), 31 

FIELD_CONST_3 (P10-15), 31 

FIELD_HEAT_SEL (P9-14), 28 

FIELD_MODE (P10-01), 30 

FIELD_ON (S109-09), 86 

FIELD_WEAK_DELAY (P10-18), 32 

FIELD_WEAK_POINT (P10-12), 31 

FIELDBUS NODE ADDR (P12-13), 37 

Fieldbus Parameter, 67 

FIELDBUS_PAR.1 (P40-01), 67 

FIELDBUS_PAR.10 (P40-10), 72 

FIELDBUS_PAR.11 (P40-11), 72 

FIELDBUS_PAR.12 (P40-12), 72 

FIELDBUS_PAR.13 (P40-13), 73 

FIELDBUS_PAR.14 (P40-14), 73 
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FIELDBUS_PAR.15 (P40-15), 73 

FIELDBUS_PAR.2 (P40-02), 68 

FIELDBUS_PAR.3 (P40-03), 68 

FIELDBUS_PAR.4 (P40-04), 69 

FIELDBUS_PAR.5 (P40-05), 70 

FIELDBUS_PAR.6 (P40-06), 70 

FIELDBUS_PAR.7 (P40-07), 71 

FIELDBUS_PAR.8 (P40-08), 71 

FIELDBUS_PAR.9 (P40-09), 72 

FLUX_REF (P10-02), 30 

FLUX_REF_SEL (P10-04), 30 

FLUX_REF_SUM (S110-02), 88 

FLUX_REF1 (S110-01), 88 

FREV_DELAY (P36-03), 63 

功能模块 s 1, 62, 113 

功能模块 s 10, 66, 118 

功能模块 s 2, 62, 113 

功能模块 s 3, 62, 113 

功能模块 s 4, 62, 113 

功能模块 s 5, 62, 113 

功能模块 s 6, 62 

功能模块 s 7, 62 

功能模块 s 8, 62 

功能模块 s 9, 62 

功能模块 s Winder, 66 

Function Winder Blocks, 118 

G 

GEAR.START_TORQ (P23-15), 59 

GEAR.TORQ_RAMP(P23-17), 59 

GEAR.TORQ_TIME(P23-16), 59 

GENER.EMF_REF (P10-16), 31 

GENER.WEAK_POINT (P10-17), 32 

H 

HOLD_REF (P3-01), 14 

HOLD_TORQ (P3-07), 14 

I 

I_CONV_A (S105-09), 80 

I_MOT1_FIELDN_A] (P5-03), 18 

I_MOT2_FIELDN_A] (P5-04), 18 

I_MOTN_A (P5-02), 18 

I_TRIP_A (S105-10), 81 

IACT_SLAVE (P36-04), 63 

Indicat.Revers. (S136-13), 116 

INHIB_Logic (P36-07), 64 

IREF0_Logic (P36-08), 64 

IREF1-Pol.Master (S136-07), 115 

IREF1-Polarity (S136-06), 115 

IREF2-Pol.Broth. (S136-10), 116 

IREF2-Polarity (S136-09), 116 

K 

KLIXON_IN (P14-04), 42 

L 

LANGUAGE (P5-22), 21 

LATEST_ALARM (S111-08), 91 

LATEST_FAULT (S111-07), 91 

LDATE (S135-03), 114 

LIFT_BRAKE (S103-04), 78 

LINE_FREQUENCY (S105-15), 81 

LOCAL (S109-06), 86 

LOCAL_EMF_REF (P10-06), 30 

LOCAL_SPEED_REF (S118-03), 103 

Logik f.INHIBIT (S136-16), 117 

LTIME (S135-02), 114 

M 

MACRO_SELECT(P12-14), 37 

MAIN_CONT_MODE (P9-15), 28 

MAIN_CONT_ON (S109-10), 87 

Maintenance, 36, 93 

MAX_BR_TEMP (S105-12), 81 

MAX_CURR_LIM_N1 (P23-10), 58 

MAX_CURR_LIM_N2 (P23-11), 58 

MAX_CURR_LIM_N3 (P23-12), 58 

MAX_CURR_LIM_N4 (P23-13), 58 

MAX_CURR_LIM_N5 (P23-14), 58 

MAX_CURR_LIM_SPEED (P23-09), 58 

MIN_SP_IND (P3-03), 14 

MIN_SPEED (S122-01), 107 

MIN_SPEED_L (P22-01), 55 

MODEL1.ALARM_L (P14-07), 42 

MODEL1.CURR (P14-06), 42 

MODEL1.SEL (P14-05), 42 

MODEL1.TC (P14-09), 42 

MODEL1.TRIP_L (P14-08), 42 

MODEL2.ALARM_L (P16-06), 45 

MODEL2.CURR (P16-05), 45 

MODEL2.SEL (P16-04), 45 

MODEL2.TC (P16-08), 45 

MODEL2.TRIP_L (P16-07), 45 

MON.EMF_V (P22-10), 56 

MON.MEAS_LEV (P22-09), 55 

MOT1.[TEMP_IN] (P14-01), 42 

MOT1.TEMP_ALARM_L (P14-02), 42 

MOT1.TEMP_FAULT_L (P14-03), 42 

MOT1_CALC_TEMP (S114-02), 99 

MOT1_MEAS_TEMP (S114-01), 99 

MOT2.[TEMP_IN] (P16-01), 45 

MOT2.TEMP_ALARM_L (P16-02), 45 

MOT2.TEMP_FAULT_L (P16-03), 45 

MOT2_CALC_TEMP (S116-02), 101 

MOT2_MEAS_TEMP (S116-01), 101 

Motor, 18, 80 

Motor 1 Field, 39, 98 

Motor 1 Protection, 42, 99 

Motor 2 Field, 43, 100 

Motor 2 Protection, 45, 101 

MOTOR_ACT (S109-13), 87 

MOTOR2 (P9-13), 28 

O 

OFFSET_UDC (P5-26), 21 

ON/OFF (P9-01), 27 

OPERATING_HOURS (S111-09), 92 

OPTI.REF_GAIN (P13-15), 40 

OPTI.REF_MIN_L (P13-16), 40 

OPTI.REF_MIN_TD (P13-17), 40 

OVERSPEED (S122-04), 107 

OVERSPEEDLIMIT (P22-04), 55 

OVP_SELECT (P12-17), 38 

P 

PANEL_BAD_CHAR (S112-17), 97 

PANEL_DISC_MODE (P9-18), 29 

PERIOD_BTW_POT1/2 (P12-06), 36 

PHASE_SEQ_CW (P5-06), 19 

PLL_DEV_LIM (P5-28), 22 

POT1_VALUE (P12-04), 36 

POT2_VALUE (P12-05), 36 

PROGRAM_LOAD (S112-22), 97 

PWR_DOWN_TIME (P5-10), 19 

PWR_LOSS_MODE (P9-19), 29 

Q 

QUADR_TYPE (S105-14), 81 

R 

Ramp Generator, 46, 102 

RAMP.[FOLL_ACT] (P17-05), 46 

RAMP.[FOLLOW_IN] (P17-04), 46 

RAMP.[HOLD] (P17-03), 46 

RAMP.[IN] (P17-01), 46 

RAMP.[RES_IN] (P17-02), 46 

RAMP.[RES_OUT] (P17-06), 46 

RAMP.[SPEED_SET] (P17-20), 47 

RAMP.[T1/T2] (P17-07), 46 

RAMP:OUT (S117-01), 102 

RAMP:SIGN (S117-03), 102 

RDY_ON (S109-01), 86 

RDY_RUNNING (S109-02), 86 

REF_SEL:OUT (S119-03), 104 

REF_SUM.[IN1] (P18-01), 48 

REF_SUM.[IN2] (P18-02), 48 

REF_SUM:OUT (S118-02, 103 

REF_TYPE_SEL (P4-05), 15 

Reference Chain, 48, 103 

Reference Sources, 49, 104 

REFSEL.[ADD] (P19-16), 50 

REFSEL.[IN1] (P19-10), 49 

REFSEL.[IN2] (P19-12), 50 

REFSEL.[IN3] (P19-14), 50 

REFSEL.[REV] (P19-17), 50 

REFSEL.[SEL1] (P19-11), 49 

REFSEL.[SEL2] (P19-13), 50 

REFSEL.[SEL3] (P19-15), 50 

Reserved f.Commun (S136-22), 117 
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RESET (P9-07), 27 

RESET_DCF (P109-17), 87 

REV.FLUX_TD (P13-20), 41 

REV.REF_HYST (P13-19), 41 

REV.REV_HYST (P13-18), 40 

REV_DELAY (P36-01), 63 

REV_GAP (P36-02), 63 

Reverse.Logic (P36-10), 64 

RUN_DCF (P109-16), 87 

RUN1 (P9-02), 27 

RUN2 (P9-03), 27 

RUN3 (P9-04), 27 

RUNNING (S109-03), 86 

S 

SEL1.[LOAD_SHARE] (P24-03), 60 

SEL1.[TREF_A] (P24-01), 60 

SEL1.[TREF_B] (P24-04), 60 

SEL1.TREF_A_FTC (P24-02), 60 

SEL1.TREF_B_SLOPE (P24-05), 60 

SEL1:OUT (S124-01), 109 

SEL2.[TORQ_STEP] (P24-09), 60 

SEL2.[TREF_EXT] (P24-08), 60 

SEL2.[TREF_SPC] (P24-07), 60 

SEL2.TREF_SEL (P24-06), 60 

SEL2:IN_LIM (S124-04), 109 

SEL2:OUT (S124-02), 109 

SEL2:TORQ/SPEED (S124-03), 109 

SELECT_OPER_SYST (P12-09), 37 

SET_CONV_TYPE (P5-20), 21 

SET_I_CONV_A (P5-17), 20 

SET_MAX_BR_TEMP (P5-19), 20 

SET_QUADR_TYPE (P5-21), 21 

SET_U_CONV_V (P5-18), 20 

SIG1(SPEED_REF) (S125-16), 111 

SIG10(FORCE_REV) (S125-25), 112 

SIG11(CURRENT_REF) (S125-26), 112 

SIG12(CURRENT_STEP) (S125-27),112 

SIG2(SPEED_STEP) (S125-17), 111 

SIG3(TORQUE_REF_A) (S125-18), 111 

SIG4(TORQUE_REF_B) (S125-19), 111 

SIG5(TORQUE_STEP) (S125-20), 111 

SIG6(LOAD_SHARE) (S125-21), 112 

SIG7(FLUX_REF) (S125-22), 112 

SIG8(EMF_REF) (S125-23), 112 

SIG9(FORCE_FWD) (S125-24), 112 

SMOOTH1 (P17-10), 46 

SMOOTH2 (P17-13), 47 

SOFT_POT:ACT (S119-05), 104 

SOFT_POT:OUT (S119-04), 104 

SOFTPOT.[DECR] (P19-19), 50 

SOFTPOT.[ENABLE] (P19-23), 51 

SOFTPOT.[FOLLOW] (P19-20), 50 

SOFTPOT.[INCR] (P19-18), 50 

SOFTPOT.OHL (P19-21), 50 

SOFTPOT.OLL (P19-22), 50 

SPC.[BAL] (P20-08), 52 

SPC.[BAL2] (P20-10), 52 

SPC.[BAL2REF] (P20-11), 52 

SPC.[BALREF] (P20-09), 52 

SPC.[HOLD] (P20-12), 53 

SPC.[IN] (P20-06), 52 

SPC.[RINT] (P20-07), 52 

SPC.DROOPING (P20-13), 53 

SPC.KI (P20-18), 53 

SPC.KP (P20-14), 53 

SPC.KPSMIN (P20-15), 53 

SPC.KPSPOINT (P20-16), 53 

SPC.KPSWEAKFILT (P20-17), 53 

SPC.TD (P20-19), 53 

SPC.TF (P20-20), 53 

SPC:IN_LIM (S120-05), 105 

SPC:OUT (S120-04), 105 

SPC_TORQ_MAX (P23-01), 57 

SPC_TORQ_MIN (P23-02), 57 

SPC_TORQMAX1 (S123-01), 108 

SPC_TORQMIN1 (S123-02), 108 

Speed Controller, 52, 105 

Speed Measurement, 54, 106 

Speed Monitor, 55, 107 

SPEED_100% (S125-14), 111 

SPEED_-100% (S125-15), 111 

SPEED_ACT (S121-02), 106 

SPEED_ACT_EMF (S121-01), 106 

SPEEDMIN (P17-16), 47 

SPEED_ACT_FILT (S121-03), 106 

SPEED_ACT_FILT_FTR (P21-05), 54 

SPEED_ACT_FTR (P21-04), 54 

SPEED_GT_L1 (S122-02), 107 

SPEED_GT_L2 (S122-03), 107 

SPEED_L1 (P22-02), 55 

SPEED_L2 (P22-03), 55 

SPEED_MEAS_MODE (P21-02), 54 

SPEED_REFERENCE (S118-01, 103 

SPEED_SCALING (P21-03), 54 

SPEEDMAX (P17-15), 47 

SQUARE_WAVE (S112-06), 95 

STALL.SEL (P22-05), 55 

STALL.SPEED (P22-06), 55 

STALL.TIME (P22-08), 55 

STALL.TORQUE (P22-07), 55 

START_DELAY (P3-05), 14 

START_INHIBIT (P9-08), 27 

STARTSEL (P17-17), 47 

STATUS_WORD (S135-01), 114 

STOP_DELAY (P3-06), 14 

STOP_MODE (P9-16), 28 

T 

TACHO_PULSES (S121-04), 106 

TACHOPULS_NR (P21-01), 54 

TASK1_EXEC_ORDER (P25-01), 61 

TASK2_EXEC_ORDER (P25-02), 61 

TASK3_EXEC_ORDER (P25-03), 61 

TC_STATUS (S112-04), 95 

TEST_REF (S112-07), 95 

TEST_REF_SEL (S112-09), 96 

TEST_RELEASE (S112-08), 95 

TORQ_100% (S125-10), 110 

TORQ_-100% (S125-11), 110 

TORQ_MAX (P23-05), 57 

TORQ_MIN (P23-06), 57 

TORQ_REF (P4-01), 15 

TORQMAX2 (S123-05), 108 

TORQMIN2 (S123-06), 108 

Torque and Current Limits, 57, 

108 

Torque Reference Chain, 60, 109 

TORQUE_ACT (S105-03), 80 

TREF_ENABLE (S103-02), 78 

TREF_OUT (S103-01), 78 

TREF_TORQ_MAX (P23-03), 57 

TREF_TORQ_MIN (P23-04), 57 

TREF_TORQMAX1 (S123-03), 108 

TREF_TORQMIN1 (S123-04), 108 

TRIP_DC_BREAKER (S109-11), 87 

U 

U_ARM_ACT (S105-05), 7, 80 

U_CONV_V (S105-11), 81 

U_MOTN_V (P5-01), 6, 18 

U_NET_ACT (S105-04), 80 

U_NET_DC_NOM_V (S105-08), 80 

U_NET_MIN1 (P5-08), 19 

U_NET_MIN2 (P5-09), 19 

U_SUPPLY (P5-07), 19 

UNI_FILT_TC (P5-25), 21 

USER_EVENT1.[IN] (P11-01), 33 

USER_EVENT1.DLY (P11-04), 33 

USER_EVENT1.TEXT (P11-03), 33 

USER_EVENT1.TYPE (P11-02), 33 

USER_EVENT2.[IN] (P11-05), 33 

USER_EVENT2.DLY (P11-08), 33 

USER_EVENT2.TEXT (P11-07), 33 

USER_EVENT2.TYPE (P11-06), 33 

USER_EVENT3.[IN] (P11-09), 33 

USER_EVENT3.DLY (P11-12), 34 

USER_EVENT3.TEXT (P11-11), 34 

USER_EVENT3.TYPE (P11-10), 33 

USER_EVENT4.[IN] (P11-13), 34 

USER_EVENT4.DLY (P11-16), 34 

USER_EVENT4.TEXT (P11-15), 34 

USER_EVENT4.TYPE (P11-14), 34 

USER_EVENT5.[IN] (P11-17), 34 

USER_EVENT5.DLY (P11-20), 34 

USER_EVENT5.TEXT (P11-19), 34 

USER_EVENT5.TYPE (P11-18), 34 

USER_EVENT6.[IN] (P11-21), 34 

USER_EVENT6.DLY (P11-24), 35 

USER_EVENT6.TEXT (P11-23), 35 

USER_EVENT6.TYPE (P11-22), 35 

W 

Winder Parameter, 66 

WRITE_ENABLE_KEY (P12-07), 37 

WRITE_ENABLE_PIN (P12-08), 37 
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X 

X18 

09 (P36-11), 64 

10 (P36-12), 65 

11 (P36-13), 65 

12 (P36-14), 65 

13 (S136-17), 117 

14 (S136-18), 117 

15 (S136-19), 117 

16 (S136-20), 117 

Z 

ZERO_CUR_DETECT (P4-19), 16 
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