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Товарные знаки  
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Для подготовки этого документа использовался Interleaf V 7 
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Предисловие 

Сведения о документации по SINAMICS S120 
Документация по SINAMICS S делится на следующие уровни: 

• Общая документация / каталоги 

• Документация изготовителя / сервисная документация 

• Электронная документация

Таблица 1-1 Этапы жизненного цикла и соответствующая документация / инструменты 

Этап Документ / инструмент 

Общая оценка Презентационные материалы по SINAMICS S120 

Расчет / проектирование Инструмент для проектирования SIZER 

Выбор / заказ Каталог SINAMICS S120 

Установка / монтаж Руководства по SINAMICS S120 
• Модули управления и доп. компоненты системы 
• Силовые части книжный формат 
• Силовые части шасси 

Ввод в эксплуатацию • Инструмент для параметрирования STARTER  
• Начало работы с SINAMICS S120 
• Руководство по вводу в эксплуатацию SINAMICS S120
• Функциональное руководство SINAMICS S120 
• Списки параметров SINAMICS S 

Эксплуатация • Руководство по вводу в эксплуатацию SINAMICS S120
• Функциональное руководство SINAMICS S120 
• Списки параметров SINAMICS S 

Поддержание в 
исправности / 
сервис 

• Руководство по вводу в эксплуатацию SINAMICS S120
• Функциональное руководство SINAMICS S120 
• Списки параметров SINAMICS S 
• Силовые части книжный формат 
• Силовые части шасси 

Данное руководство - составная часть создаваемой для SINAMICS Технической 
документации пользователя. Все документы доступны и по отдельности. 

Более подробные сведения о документах, представленных в обзоре документа-
ции, а также имеющейся дополнительной литературе по SINAMICS Вы можете 
получить в Вашем региональном представительстве Siemens. 
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Эта документация содержит по причинам наглядности не все детальные сведе-
ния обо всех типах продукта и может учитывать также не каждый мыслимый слу-
чай установки, работы или технического обслуживания. 

Содержание этой документации не является частью предыдущего или сущест-
вующего описания, соглашения или юридического отношения и не изменяет их. 
Все обязательства Siemens содержатся в соответствующем договоре купли-
продажи, который содержит также полные и единственно верные гарантийные 
обязательства. Эти договорные правила гарантии ни расширяются положениями 
этой документации и не ограничиваются ими. 

Целевая аудитория 

Данная документация предназначена для изготовителей машин, наладчиков и 
сервисного персонала, которые применяют приводы SINAMICS S. 

Целевая установка 

Руководство по вводу в эксплуатацию содержит необходимые для ввода в экс-
плуатацию и обслуживания SINAMICS S120 сведения, инструкции и сервисные 
предписания. 

Руководство по вводу в эксплуатацию имеет следующую структуру: 
Глава 1 Обзор системы 
Глава 2 Подготовка к вводу в эксплуатацию 
Глава 3 Ввод в эксплуатацию 
Глава 4 Коммуникация по PROFIBUS 
Глава 5 SINAMICS Safety Integrated 
Глава 6 Диагностирование 
Глава 7 Основы системы привода 

Рекомендации для начинающих:  
Прочитайте сначала главы 1 и 7, после этого соответствующую главу в зависимо-
сти от задачи. 

Параллельно для ввода в эксплуатацию Вам потребуются Списки параметров и 
Функциональное руководство. 

Помощь при поиске  

Следующие средства помогут Вам наряду с содержанием лучше ориенти-
роваться в документации: 

1. Список сокращений 

2. Список литературы 

3. Индекс (предметный указатель) 
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Опасность и техника безопасности – символические обозначения 

В этой документации используются следующие символы опасности и техники 
безопасности: 

! 
Опасность  
Этот символ используется всегда, когда смерть, тяжелые телесные повреж-
дения или значительный материальный ущерб будут иметь место, если соот-
ветствующие меры предосторожности не приняты. 

! Предупреждение  
Этот символ используется всегда, когда смерть, тяжелые телесные повреж-
дения или значительный материальный ущерб могут иметь место, если соот-
ветствующие меры предосторожности не приняты. 

! 
Предостережение  
Этот символ используется всегда, когда легкое телесное повреждение или 
материальный ущерб может иметь место, если соответствующие меры пре-
досторожности не приняты. 

Предостережение  
Эта надпись (без предупреждающего знака) означает, что материальный ущерб 
может иметь место, если соответствующие меры предосторожности не приняты. 

Внимание 
Эта надпись означает, что нежелательный результат или нежелательное со-
стояние могут иметь место, если на соответствующие указания не обратить 
внимания. 

Указание 
В этой документации так обращается внимание на дополнительные важные 
сведения. 
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Определение: что такое квалифицированный персонал? 

Квалифицированным персоналом согласно этой документации и техники безо-
пасности при работе с оборудованием являются люди, которые знают правила 
установки, монтажа, ввода в эксплуатацию и работы с продуктом и которые име-
ют соответствующую профессиональную квалификацию, а именно: 

• Обучены или прошли инструктаж и имеют право, включать, выключать, зазем-
лять и маркировать электрические цепи и устройства согласно стандартам 
техники безопасности.  

• Обучены или прошли инструктаж по стандартам техники безопасности при обслужи-
вании оборудования и использовании соответствующих устройств безопасности.  

• Обучены оказанию Первой медицинской помощи 
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Технические указания 

Техническая поддержка 

При необходимости Вы можете обращаться к следующей горячей линии: 

Тех. поддержка A&D  Тел.:  +49 (0) 1805050 - 222 
Факс: +49 (0) 1805050 - 223 

http://www.siemens.de/automation/support-request
При вопросах по документации (предложения, исправления) пошлите, пожалуйста, 
факс или e-mail по следующему адресу: 
Факс: +49 (0) 9131 98 - 2176 
Формуляр факса: См. лист коррекции в конце документации 
e-mail: motioncontrol.docu@erlf.siemens.de 

Интернет-адрес 

Регулярно обновляемые сведения о наших продуктах Вы можете найти в Интер-
нете по адресу: 

http://www.siemens.com/motioncontrol 

Вы можете получить информацию по SINAMICS в Интернете по адресу: 

http://www.siemens.com/sinamics 

Стили 

В этой документации используются следующие стили и сокращения: 

Обозначения параметров (примеры): 

• p0918 Изменяемый параметр 918 
• r1024 Параметр для наблюдения 1024 
• p1070 [1] Изменяемый параметр 1070 индекс 1 
• p2098[1].3 Изменяемый параметр в 2098 индекс 1 бит 3 
• p0099 [0...3] Изменяемый параметр 99 индексы от 0 до 3 
• r0945 [2 (3)] Параметр для наблюдения 945 индекс 2 объекта привода 3 
• p0795.4 Изменяемый параметр 795 бит 4 

Обозначения ошибок и предупреждений (примеры): 

• F12345 Ошибка 12345 (по-английски: Fault) 
• A678 Предупреждение 678 (по-английски: Alarm) 

Стили общие: 
знак «≡» означает «соответствует» 
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Указания по электростатике (EGB) 

! 
Предостережение  
Чувствительные к электростатическому заряду конструктивные элементы (EGB, 
Elektrostatisch gefährdete Bauelemente) - это отдельные детали, микросхемы или 
блоки, которые могут повреждаться электростатическими полями или разрядами. 
 

Инструкции при манипуляциях с EGB-элементами:  
• При работе с электронными конструктивными элементами нужно обеспечить 

хорошее заземление человека, рабочего места и упаковки! 
• Электронных конструктивных элементов люди могут касаться только в EGB-

помещениях с проводящим полом 
- если человек заземлен с помощью EGB-браслета 
- используются EGB-ботинки или EGB-заземлители для обычной обуви.  

• Электронных блоков нужно касаться только если это безусловно необходимо 
для работы. Браться можно только за передний щиток или соответственно за 
кромки печатных плат.  

• Электронные блоки не должны соприкасаться с пластмассами или тканями из 
искусственных волокон.  

• Электронные блоки могут храниться только на проводящих основаниях (EGB-
стол, проводящий EGB-пластик, специальные сумки и упаковки, EGB - кон-
тейнеры).  

• Электронные блоки не должны находиться вблизи дисплеев, мониторов или 
телевизоров (минимальное расстояние до экрана > 10 см).   

• В электронных блоках можно проводить измерения только, если 
- измерительный прибор заземлен (например, защитным проводником), или 
- перед измерением измерительная головка прибора была разряжена кратко-
временным прикосновением к заземленному предмету (например, чистый ме-
таллический корпус).  
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Указания по технике безопасности 

! 
Опасность 
• Ввод в эксплуатацию запрещен до тех пор, пока не будет установле-
но, что машина, в которую должны устанавливаться описанные здесь 
компоненты, соответствует правилам Инструкции 98/37/EWG.  
• Только соответствующим образом квалифицированный персонал 
может проводить ввод в эксплуатацию преобразователей SINAMICS и 
двигателей трехфазного тока. 
• Этот персонал должен быть знаком с соответствующей Технической 
документацией по продукту, знать возможные опасности и правила тех-
ники безопасности. 
• При работе преобразователей и электродвигателей электрические 
цепи находятся под опасным напряжением. 
• При работе установки возможны опасные движения оси.  
• Все работы на электрооборудовании должны проводиться при отсут-
ствии напряжения. 
• Подключение преобразователей SINAMICS S с двигателями трех-
фазного тока к питающей сети через защитные устройства (RCD), чув-
ствительные к току утечки (FI) допустимо, только если подтверждена 
совместимость преобразователя SINAMICS с защитным FI-устройством 
в соответствии с EN 50178, глава 5.2.11.2. 

! 
Предупреждение 
• Безупречная и уверенная работа преобразователи SINAMICS S 
предполагает правильную транспортировку, квалифицированный мон-
таж, ввод в эксплуатацию, тщательный уход и техническое обслужива-
ние.  
• Для особых вариантов конструкции преобразователей указания при-
водятся дополнительно в каталогах и приложениях.  
• Дополнительно к указаниям по технике безопасности в данной Тех-
нической документации нужно учитывать соответствующие действую-
щие национальные, местные и специфические для конкретных устано-
вок правила и предписания.  
• Ко всем подключениям и клеммам от 0 В до 48 В могут подключаться 
только сверхмалые безопасные напряжения (PELV = Protective Extra 
Low Voltage) согласно EN60204-1. 
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! 
Предостережение 
• Температура поверхностей двигателей может достигать более +80°C.  
• Поэтому никакие чувствительные к температуре компоненты, например, 
кабели или электронные элементы не должны касаться двигателя или кре-
питься на двигателе. 
• Нужно следить, чтобы при монтаже выводы кабелей 

Предостережение 
• Компоненты SINAMICS S с двигателями трехфазного тока подверга-
ются в рамках частичного испытания воздействию напряжения согласно 
EN 50178. Перед испытанием под напряжением электрооборудования 
промышленных машин согласно EN 60204-1, раздел 19.4 все присоеди-
нения преобразователей SINAMICS S должны быть разобраны / отклю-
чены, чтобы избежать повреждения преобразователей.  
• Двигатели нужно подключать согласно рекомендуемым электросхемам. 
Несоблюдение может приводить к разрушению двигателей. 

Указание 
• Преобразователи SINAMICS S с двигателями трехфазного тока мо-
гут работать в промышленных сухих помещениях согласно руково-
дству по низкому напряжению 73 / 23 / EWG. 

– не повреждались 
– не натягивались 
– не попадали во вращающиеся части. 
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Обзор системы 

1.1  Области применения

SINAMICS - это новое семейство приводов Siemens для промышленных ма-
шин и установок. SINAMICS предлагает решение для всех задач привода: 

•   Простые применения для насосов и вентилятора в управлении процессами 

•   Требовательные индивидуальные приводы в центрифугах, прессах, экструдерах, 
подъемниках, транспортных и подъемно-транспортных устройствах 

•   Связанные привода в текстильных машинах, машинах для производства пле-
нок и бумагоделательных машинах, в прокатных станах 

•   Высокодинамичные сервоприводы для станков, упаковочных и 
печатных машин. 

Рис. 1-1 Области применения SINAMICS 

1
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1.2  Исполнения 

В зависимости от области применения в пределах семейства SINAMICS для каж-
дой задачи имеется оптимальное исполнение привода. 

•   SINAMICS G предназначен для стандартных применений с асинхронными 
двигателям. Эти применения отличаются невысокими требованиями к ди-
намике и точности поддержания скорости двигателя. 

•   SINAMICS S решает сложные задачи привода с синхронными и асинхронными 
двигателями и удовлетворяет самым высоким требованиям к  

– динамике и точности, 

– интеграции обширных технологических функций в систему управления 
привода. 
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1.3 Концепция платформы и Totally Integrated 
Automation 
SINAMICS S во всех его исполнениях последовательно следует за концепцией 
общей платформы. Общие компоненты аппаратуры и программного обеспече-
ния, а также унифицированные инструменты для компоновки, проектирования 
и ввода в эксплуатацию гарантируют высокую совместимость между всеми 
компонентами. Самые разные задачи привода можно решать с помощью 
SINAMICS S в рамках единой системы. Различные исполнения SINAMICS мо-
гут просто комбинироваться друг с другом. 

SINAMICS - это составная часть «Totally Integrated Automation» Siemens. Сквоз-
ное проектирование SINAMICS, представление данных и коммуникация с верх-
ним уровнем автоматизации гарантирует экономичное решение с SIMATIC, 
SIMOTION и SINUMERIK. 

Рис. 1-2 SINAMICS как составная часть набора унифицированных элементов ав-
томатизации Siemens 

Системы автоматизации  Инструменты для проектирования, 
программирования и ввода в экс-
плуатацию 

Асинхронные  Синхронные  
Двигатели 
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1.4  Обзор 

Модульный набор унифицированных элементов для требовательных к приводу задач 

SINAMICS S120 решает сложные задачи привода для очень широкого спектра 
промышленных применений и поэтому выполнен как модульный набор унифици-
рованных элементов. Из множества комбинируемых компонентов и функций 
пользователь подбирает точную конфигурацию, которая лучше всего решает его 
задачу. Эффективный инструмент проектирования SIZER облегчает выбор и рас-
чет оптимальной конфигурации привода.  
SINAMICS S120 дополняется большим набором поддерживаемых двигателей. 
Как синхронные, так и асинхронные двигатели работают без ограничений с 
SINAMICS S120. 
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Оптимальный привод для многоосевых применений 

Во многих отраслях машиностроения применяются координируемые приводы, 
которые вместе решают общую задачу. Примеры - приводы перемещения в пор-
тальных кранах, тянущие приводы в текстильной промышленности или бумаго-
делательных машинах и прокатных станах. В приводах с общим промежуточным 
контуром для этого требуется экономичное управление потоками энергии между 
осями, работающими в двигательных и генераторных режимах. 
SINAMICS S120 имеет в большом диапазоне мощностей силовые блоки питания 
и модули инверторов в едином конструктивном исполнении, допускающие мон-
таж вплотную, что делает возможными создание компактных многоосевых кон-
фигураций привода. 
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Рис. 1-3 Обзор системы SINAMICS S120 
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Новая архитектура системы с центральным блоком регу-
лирования 

Электронно координируемые индивидуальные приводы решают технологическую 
задачу, работая вместе. Система управления верхнего уровня управляет приво-
дами таким образом, что осуществляется желаемое сложное движение. Для этого 
между управлением и всеми приводами требуется быстрый циклический обмен 
данными. До сих пор эта задача решалась применением общей полевой шины 
управления с соответствующими затратами на монтаж и проектирование. 
SINAMICS S120 идет новым путем: единый центральный блок регулирования вы-
полняет задачи управления для всех подключенных осей и дополнительно реали-
зует технологические связи между осями. Так как все необходимые сведения уже 
имеются в центральном блоке регулирования, они не должны дополнительно пе-
реноситься между приводами. Связи осей можно реализовать в пределах одного 
блока, они проектируются в инструменте ввода в эксплуатацию STARTER простым 
щелчком мыши.   
Блок регулирования SINAMICS S120 решает только простые технологические за-
дачи. Для требовательных вычислительных или Motion-Control - задач он заменя-
ется эффективными блоками из спектра продуктов SINUMERIK или SIMOTION D. 

DRIVE-CLiQ – цифровой интерфейс между всеми компонентами 

Все компоненты SINAMICS S120, включая двигатели и датчики, связаны друг с 
другом последовательным интерфейсом DRIVE-CLiQ. Унифицированная конст-
рукция кабелей и разъемов исключает несовместимость и дополнительные склад-
ские расходы. Для двигателей сторонних производителей или задач модернизации 
имеются блоки преобразователей для конвертирования обычных сигналов датчи-
ка в DRIVE-CLiQ. 

Все компоненты SINAMICS S120 имеют т.н. электронный шильдик. Это блок дан-
ных, хранящийся в ПЗУ компонента, который содержит все необходимые техниче-
ские параметры соответствующего компонента. В двигателях, например, записаны 
параметры электрической схемы замещения и характеристики установленного 
датчика двигателя. Эти данные автоматически считываются по DRIVE-CLiQ бло-
ком регулирования и не должны вводиться пользователем во время ввода в экс-
плуатацию или при замене компонентов. 
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Сеть 

DRIVE – CLiQ 

Сетевой 
дроссель 

Сетевой 
фильтр 

DC 24 В 

SITOP 

Двигатели с 
интегрирован-
ным DRIVE-CliQ 
- интерфейсом 

Двигатели без 
датчика 

Двигатели со 
стандартным 
датчиком 

– 

Модули 
датчиков

Терминальные 
модули 

Сеть

DRIVE – CLiQ 

Интерфейсные 
модули 

Двигатели с 
интегрирован-
ным DRIVE-CliQ 
- интерфейсом 

Двигатели без 
датчика 

Двигатели со 
стандартным 
датчиком 

–  

1 

2  3  4

1

2 3 3  3 

Модули 
датчиков

Инструменты для персонального компьютера 
SIZER и STARTER 

Опциональные 
платы 

Терминальные 
модули 

Опциональные 
платы 

Силовой кабель 

Сигнальный 
кабель 

DRIVE– CLiQ 

Книжный 
формат 

Шасси

Рис. 1-4 Считывание электронного шильдика компонентов SINAMICS S120 по DRIVE-CLiQ  

Наряду с техническими данными в электронном шильдике хранятся также дан-
ные логистики –  такие как обозначение изготовителя, заказной номер и все-
мирно однозначный идентификатор. Так как эти значения электронные, воз-
можна как местная, так и дистанционная диагностика, однозначное определе-
ние всех использованных в машине компонентов в любое время, что значи-
тельно упрощает сервис. 

1 Модуль управления  
2 Smart или Активный 
модуль питания 

3 Однодвигательные 
модули  

4 Двухдвигательные 
модули 
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1.5 Компоненты SINAMICS S120 

Рис. 1-5 Обзор компонентов SINAMICS S120 
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1.6 Сравнение режимов управления серво <−> вектор 

Сервоуправление Векторное управление 

Типичные 
применения 

Приводы с высоко-динамичным 
управлением движением. Син-
хронизация с такт-синхронным 
PROFIBUS. Применяется для 
металлорежущих станков и ди-
намичных производственных 
машин 

Приводы с регулированием 
скорости и момента, требова-
ния к высокой точности под-
держания скорости и крутяще-
го момента, в частности, при 
работе без датчика. 

Максимальное 
число приводов, 
управляемых от 
одного Модуля 
управления 
CU320 

1 активный модуль питания +  
6 модулей двигателей 
(при времени выборки регуля-
тора тока 125 мкс / скорости 125 
мкс)  
1 активный модуль питания +  
2 модуля двигателей  
(при времени выборки регуля-
тора тока 62,5 мкс / скорости 
62,5 мкс) 

1 активный модуль питания +  
2 модуля двигателей 
(при такте регулятора тока 
250 мкс / скорости 1 мс)  
1 активный модуль питания +  
4 модуля двигателей  
(при такте регулятора тока 
400 мкс / скорости 1,6 мс)  
1 активный модуль питания 
+10 модулей двигателей  
(при такте регулятора тока 500 
мкс / регулятора скорости 2 мс)

Динамика высокая средняя 

Время выборки 
регулятора тока /  
регулятора скоро-
сти /  
частота модуля-
ции 

Книжный фор-
мат:  
125 мкс / 125 мкс / 
≥ 4 кГц 

Книжный формат:  
250 мкс / 1000 мкс / ≥ 2 кГц 
(Заводская установка 4 кГц) 
400 мкс / 1600 мкс / ≥ 1,25 кГц 
(Заводская установка 2,5 кГц) 

Шасси:
≤ 250kW: 250 мкс / 1000 мкс /  
≥ 2 кГц 
> 250 кВт: 400 мкс / 1600 мкс /  
≥ 1,25 кГц 
690 В: 400 мкс / 1600 мкс /  
≥ 1,25 кГц 

Подключаемые 
двигатели 

Синхронные серводвига-
тели 
асинхронные двигатели 

Реактивные двигатели 
Моментные двигатели 
Асинхронные двигатели 
Указание: 
Кроме синхронных двигателей 
серий 1FT6, 1FK6 и 1FK7 

Интерфейс регу-
лирования поло-
жения по 
PROFIBUS для 
MC-управления 

да нет 

Регулир. скорости 
без датчика 

да (выше 10% номинальной 
скорости двигателя) 

да (от нуля или от 2% ном. ско-
рости двигателя) 

Таблица 1-1 Основное различия способов управления серво и вектор  
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Таблица 1-1 Основное различия режимов управления серво и вектор, продолжение 

Векторное управление Сервоуправление

Идентификация 
двигателя и опти-
мизация регулято-
ра скорости 

нет да 

Управление U/f Режим диагностирования да (различные характеристики) 

Бездатчиковое ре-
гулирование мо-
мента 

нет да (при маленьких скоростях 
разомкнутое управление) 

Область ослаб-
ления поля для 
асинхронных дви-
гателей 

≤ 16 * скорость начала ослаб-
ления поля (с датчиком) 
≤ 5 * скорость начала ослабле-
ния поля (без датчика) 

≤ 5 * номинальная ско-
рость двигателя 

Максимальная вы-
ходная частота при 
регулировании 

650 Гц при 125 мкс / 4 кГц 300 Гц при 250 мкс / 4 кГц или 
при 400 мкс / 5 кГц 

Указание:  
Нужно учитывать кривые ухудшения характеристик, указанные в Руководствах! 

Реакция при дос-
тижении тепловой 
границы двигате-
ля 

Сокращение заданно-
го значения тока или 
отключение 

Сокращ. частоты модуляции и / 
или заданного тока или отклю-
чение (не при паралл. включе-
нии / синус. фильтре) 

Канал заданного 
значения скоро-
сти (Задатчик ин-
тенсивности) 

Опционально (число приводов 
сокращает с 6 до 5 модулей 
двигателей при времени вы-
борки регулятор тока 125 мкс/ 
скорости 125 мкс) 

Стандарт

Параллельное 
включение сило-
вых частей 

нет Книжный формат:  
нет 
Шасси:
да 
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Подготовка к вводу в эксплуатацию 

Прежде чем Вы начнете, как описано в главе 3, ввод в эксплуатацию, нужно 
обязательно провести описанную в этой главе подготовку: 

•   Предпосылки для ввода в эксплуатацию

•   Компоненты PROFIBUS 

•   Правила подключения к DRIVE-CLiQ 

2
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2.1 Предпосылки для ввода в эксплуатацию 
Требуются следующие базовые предпосылки для ввода в эксплуатацию сис-
темы привода SINAMICS S: 

•   Установленный инструмент ввода в эксплуатацию STARTER 

•   Интерфейс PROFIBUS

•   Подключенный комплектный привод (см. Руководство) 

Следующий рисунок показывает примерную конфигурацию компо-
нентов книжного формата и шасси. 

X100 

Модуль 
управ-
ления 
CU320 

Активный 
модуль 
питания 

X200 

Однодвига-
тельные 
модули 

X200 

X100

Модуль 
управ-
ления  
CU320 Активный интер-

фейсный модуль

X500

Однодвига-
тельный 
модуль 

X400

Активный 
модуль 
питания 

X400

ПК / PG 

ПК / PG 

Книжный 
формат 

Шасси

Рис. 2-1 Конфигурация компонентов (пример) 
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Чек-лист для ввода в эксплуатацию силовых частей книжного формата 

Нужно заполнить следующий Чек-лист. Читайте указания по безопасности в Ру-
ководствах, прежде чем начать работу. 

Таблица 2-1 Допустимые длины кабелей PROFIBUS  

Испытание

Условия окружающей среды должны быть допустимыми. См. Руково-
дства. 
Компонент должен правильно крепиться в предусмотренных для этого 
точках крепления. 
Охлаждающий воздух должен поступать беспрепятственно. 

Должны быть оставлены свободные места для вентиляции компонента. 

Карточка CompactFlash должна находиться в модуле управления . 

Все необходимые компоненты проектируемого комплектного приво-
да должны присутствовать и быть подключены. 

Нужно соблюдать правила построения топологии DRIVE-CLiQ. Све-
дения по подключению DRIVE-CLiQ см. главу 2.3. 

Силовые кабели со стороны сети и со стороны двигателя должны 
быть выбраны и смонтированы в соответствии с условиями окружаю-
щей среды и условий прокладки. Максимально допустимые длины 
кабелей между преобразователем и двигателем зависят от типа ис-
пользованных кабелей. 
Кабели должны правильно и с соответствующим моментом затяжки 
крепиться к клеммам компонентов. К двигателю и коммутационным 
аппаратам низкого напряжения кабели должны подключаться также с 
необходимыми моментами затяжки. 

Полностью ли собрана электрическая схема? 

Правильно ли вставлены и закреплены все разъемы? 

Затянуты ли все винты с предписанным крутящим моментом? 

Закрыты ли все крышки промежуточного контура? 

Правильно ли установлены опоры экрана? 
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Чек-лист для ввода в эксплуатацию силовых частей шасси 

Нужно заполнить следующий Чек-лист. Читайте указания по безопасности в Ру-
ководствах, прежде чем начать работу. 

Таблица 2-2 Чек-лист для ввода в эксплуатацию привода книжного формата 

Действия

Условия окружающей среды должны быть допустимыми. См. Руково-
дства. 
Компонент должен правильно крепиться в предусмотренных для этого 
точках крепления. 
Охлаждающий воздух должен поступать беспрепятственно. 
Должен быть гарантирован достаточный, указанный в технические дан-
ные поток воздуха для принудительно охлаждаемых модулей. Нужно 
обеспечить свободные места для вентиляции. Между выходом нагрето-
го воздуха и входом холодного не должно возникать замкнутой циркуля-
ции воздуха. 

Должны быть оставлены свободные места для вентиляции компонента. 

Карточка CompactFlash должна находиться в модуле управления . 

Все необходимые компоненты проектируемого комплектного приво-
да должны присутствовать и быть подключены. 

Нужно соблюдать правила построения топологии DRIVE-CLiQ. Све-
дения по подключению DRIVE-CLiQ см. главу 2.3. 

Силовые кабели со стороны сети и со стороны двигателя должны 
быть выбраны и смонтированы в соответствии с условиями окружаю-
щей среды и условий прокладки. Максимально допустимые длины 
кабелей между преобразователем и двигателем зависят от типа ис-
пользованных кабелей. 
Кабели должны правильно и с соответствующим моментом затяжки 
крепиться к клеммам компонентов. К двигателю и коммутационным 
аппаратам низкого напряжения кабели должны подключаться также с 
необходимыми моментами затяжки. 

Шину / кабельное соединение DC-контура между модулем питания и 
модулями двигателей нужно проверить на соответствие нагрузке и 
условиям прокладки. При многодвигательных применениях нужно учи-
тывать суммарный ток DC-соединения. 

Кабели между коммутатором низкого напряжения и силовой частью 
должны защищаться согласно VDE 636, часть 10 сетевыми плавкими 
предохранителями. Рекомендуется применять комбинированные плав-
кие предохранители для защиты кабелей и защиты полупроводников 
(VDE 636, часть 40 / EN 60269– 4). Соответствующие плавкие предо-
хранители можно найти в каталоге. 

Нужно обеспечить разгрузку кабелей от натяжения. 

Заземление двигателя должно непосредственно связываться с зазем-
лением модулей двигателей (по кратчайшему пути). 
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Таблица 2-2 Чек-лист для ввода в эксплуатацию привода книжного формата 

Действия O. K.

При применении экранированных ЭМС кабелей в клеммной коробке 
двигателя должны применяться завинчивающиеся соединения, кото-
рые контактируют с экраном и массой по большой площади.  
Экраны кабелей необходимо заземлять по возможности ближе к точкам 
подключения по большой площади, так, чтобы обеспечить минималь-
ное полное сопротивление соединения с массой электрошкафа. 

Экраны кабелей и сам шкаф должны быть правильно заземлены в спе-
циально предназначенных для этого местах. 

Напряжение подключения вентиляторов в преобразователях шасси 
нужно подстраивать переключением отпаек трансформатора вентиля-
тора под соответствующее напряжение сети. 

Перемычку заземления помехозащиты в модуле питания при работе в 
незаземленных сетях нужно удалить. 

На шильдике указана дата изготовления устройства. Если период меж-
ду изготовлением и первым вводом в эксплуатацию или перерыв в ра-
боте силового компонента меньше двух лет, формирование конденса-
торов промежуточного контура не требуется. Если период простоя бо-
лее двух лет, то должно проводиться формирование конденсаторов 
согласно описанию в главе «Техническое обслуживание и сервис» Ру-
ководства по соответствующему устройству. 

При внешнем вспомогательном питании кабели должны подключаться 
в соответствии с Руководством. 

Если привод управляется от системы верхнего уровня, кабели управ-
ления должны подключаться и экранироваться в соответствии с же-
лаемой конфигурацией интерфейсов. С учетом влияния помех кабели 
цифровых и аналоговых сигналов должны прокладываться раздельно, 
на достаточном расстоянии от силовых кабелей. 
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2.2  Компоненты PROFIBUS 

Для коммуникации по PROFIBUS мы рекомендуем следующие компоненты: 

1.  Коммуникационные платы, для подключения ПК / PG к сети PROFIBUS 

– CP5511 (подключение PROFIBUS через плату PCMCIA) 

Конструктивное исполнение: плата PCMCIА типа 2 + адаптер с 9-
полюсной розеткой SUB-D для подключения к PROFIBUS. 

Заказной №: 6GK1551-1AA00 

– CP5512 (подключение PROFIBUS через CARDBUS) 

Конструктивное исполнение: плата PCMCIА типа 2 + адаптер с 9-
полюсной розеткой SUB-D для подключения к PROFIBUS. 

только для МS Windows 2000 / XP Professional и PCMCIА 32 

Заказной №: 6GK1551-2AA00 

– CP5611 (подключение PROFIBUS с помощью короткой платы PCI) 

Конструктивное исполнение: Короткая плата PCI с 9-полюсной розеткой 
SUB-D для подключения к PROFIBUS. 

Заказной №: 6GK1561-1AA00 

– CP5613 (подключение PROFIBUS с помощью короткой платы PCI) 
Конструктивное исполнение: Короткая плата PCI с 9-полюсной розеткой SUB-
D для подключения к PROFIBUS, диагностические светодиоды, контроллер 
PROFIBUS ASPC2 StepE 
Заказной №: 6GK1561-3AA00 

– адаптер USB (подключение PROFIBUS через USB) 

Конструктивное исполнение: адаптер для подключения по USB к ПК / PG и 9-
полюсная розетка SUB-D для подключения к PROFIBUS 

только для МS Windows 2000 / XP Professional и макс. 1,5 МБит/с 

Заказной №: 6ES7972-0CB20-0XA0 

2. Соединительный кабель 

–  между: CP 5xxx <−> PROFIBUS 

Заказной №: 6ES7901-4BD00-0XA0 

Длины кабелей 

Таблица 2-3 Чек-лист для ввода в эксплуатацию шасси  

Скорость передачи данных [Бит/с]

... 

Макс. длина кабелей [м] 

9,6 k до 187,5 k 
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2.3 Правила подключения DRIVE-CLiQ 

Для соединений компонентов по DRIVE-CLiQ имеются следующие правила. Раз-
личают правила для DRIVE-CLiQ, которые должны соблюдаться обязательно, и 
правила – рекомендации, соблюдение которых не потребует никаких дополни-
тельных изменений в топологии, создаваемой с помощью STARTER в оффлайн. 

Если реальная топология не соответствует тому, что создает STARTER оффлайн, 
реальная топология должна корректироваться перед загрузкой проекта (см. также 
главу 2.3.5). 

2.3.1 Общие правила 
Обязательные правила DRIVE-CLiQ: 

•   Допустимы максимум 16 участников на одной шине DRIVE-CLiQ модуля 
управления. 

•   Допустимы максимум 8 участников, соединенные последовательно. Ряд 
всегда рассматривается, начиная от модуля управления.  

Указание 
Двухдвигательные модули соответствуют 2 участникам DRIVE-CLiQ. 

•   Никакие замкнутые контуры не допустимы. 

•   Компонент не может быть подключен дважды. 

•   Все компоненты на одной шине DRIVE-CLiQ должны иметь 
одинаковое базовое время выборки.  
Исключение - модули питания, см. «Правила для FW2.2». 

двойное подключение 
недопустимо 

замкнутый контур 
недопустим 

16

Рис. 2-2 Пример: шина DRIVE-CLiQ в CU320 X103 

Указание 
В STARTER топология DRIVE-CLiQ для каждого устройства привода может 
проверяться и изменяться с помощью соответствующих масок. 
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Рекомендованные правила: 
•   Кабель DRIVE-CLiQ от модуля управления должен подключаться в 

X200 первой силовой части книжного формата и соответственно X400 
первой силовой части шасси. 

•   Соединения DRIVE-CLiQ между соседними силовыми частями нужно под-
ключать к интерфейсам X201 и X200 и соответственно X401 и X400 после-
довательных компонентов. 

Однодви-
гатель-
ный мо-
дуль 

Двухдви-
гатель-
ный 
модуль 

Однодви-
гатель-
ный мо-
дуль 

X202/X402 

X201/X401 

X200/X400 

X202

X201

X200 

X203

Рис. 2-3 Пример построения шины DRIVE-CLiQ 

•   Датчик двигателя должен подключаться к своему модулю двигателя. 

Таблица 2-4 Подключение датчика двигателя  

Компонент Подключение датчика двигателя 

Однодвиг. модуль книжного формата 

Двухдвигательный модуль 
книжного формата 

•   Двигатель X1: датчик в X202  
•   Двигатель X2: датчик в X203 

Однодвигательный модуль шасси 

Указание 
Если дополнительный датчик подключается к модулю двигателя, он автома-
тически присоединяется к этому приводу как датчик 2. 

•   Модуль датчика напряжения (модуль контроля напряжения сети, VSM) должен 
подключаться к соответствующему активному модулю питания. Модуль датчи-
ка напряжения –  компонент, установленный в активном интерфейсном модуле 
шасси. 

Таблица 2-5 Подключение VSM 

Компонент Подключение VSM 

Активный модуль питания шасси 
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2.3.2 Правила для различных версий системного ПО (FW) 

Правила для FW2.1: 

•   К модулю управления может подключаться только один активный модуль питания. 

•   Изменение предварительно установленных времен выборки не допустимо. 

•   Двухдвигательные модули не могут использоваться как одиночный привод. 

•   Смешанная работа серво- и векторных приводов не допустима. 

•   Могут подключаться максимум 9 модулей датчиков. 

•   Активный модуль питания и Модуль двигателя должны подключаться 
к разным шинам DRIVE-CLiQ. 

Таблица 2-6 Макс. число приводов, которые могут управляться от одного модуля управления CU320  

Сервоуправление Векторное управление 

Количество 
компонентов 

1 активный модуль питания + 6 
модулей двигателей  

1 активный модуль питания + 2 
модуля двигателей (при време-
ни выборки регулятора тока 
250 мкс / скорости 1 мс)  

Указание:  
Дополнительно может активироваться функция «Надежная остановка» и подключаться TM31. 
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Правила для FW2.2: 

•   К одному модулю управления может подключаться максимум один ак-
тивный модуль питания. 

•   Изменение предварительно установленных времен выборки не допустимо. 

•   Двухдвигательные модули не могут использоваться как одиночный привод. 

•   Смешанная работа сервоприводов с Vektor-U/f возможна. 

•   Могут подключаться максимум 9 модулей датчиков. 

•   Активный модуль питания и Модуль двигателя книжного формата 

- могут подключаться в режиме сервопривод на одну шину 
DRIVE-CLiQ. 

- должны подключаться в режиме вектор на разные шины DRIVE-
CLiQ. 

•   При смешанной работе сервоприводов и Vektor-U/f нужно использовать раз-
деленные шины DRIVE-CLiQ. 

•   Активный модуль питания шасси и Модуль двигателя шасси должны под-
ключаться к разным шинам DRIVE-CLiQ. 

•   Модули двигателей шасси с разными частотами модуляции должны 
подключаться к разным шинам DRIVE-CLiQ. 

Таблица 2-7 Макс. число приводов, которые могут управляться от модуля управления CU320  

Сервоуправление Вектор-U/f (=Вектор без 
функционального модуля 
Регулирование скорости) 

Векторное управле-
ние 

Количество 
компонентов 

1 активный модуль 
питания + 6 модулей 
двигателей 

1 активный модуль питания + 
4 модуля двигателей 
(регулятор тока 250 мкс) 
1 активный модуль питания 
+6 Модуль двигателя (регу-
лятор тока 400 мкс) 

1 активный модуль пита-
ния + 2 модуля двигате-
лей (при времени выборки 
регулятора тока 250 мкс / 
скорости 1 мс)  
1 активный модуль пита-
ния + 4 модуля двигате-
лей (при времени выборки 
регулятора тока 400 мкс / 
скорости 1,6 мс) 

Серво- и вектор-U/f: 
1 активный модуль питания + 5 модулей двигателей  
(Сервопривод: регулятор тока 125 мкс / скорости 
125 мкс;  
Вектор-U/f:  
Регулятор тока 250 мкс ≤ 2 U/f привода,  
Регулятор тока 400 мкс > 2 U/f приводов 

Указания к максимальному количеству регулируемых приводов CU320:
•   Дополнительно может активироваться функция «Надежная остановка» и подключаться 
TM31. Никакой функциональный модуль не может быть активирован. 
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Правила для FW2.3: 

•   В Модуль управления максимум один Активный модуль питания (при парал-
лельном включении также несколько) может подключаться. 

•   Изменение предварительно установленных времен выборки не допустимо. 

•   Двухдвигательные модули не могут использоваться как одиночный привод. 

•   Смешанная работа сервоприводов с Vektor-U/f возможна. 

•   Могут подключаться максимум 9 модулей датчиков. 

•   Активный модуль питания и Модуль двигателя книжного формата 

- могут подключаться в режиме сервопривод на одну шину 
DRIVE-CLiQ. 

- должны подключаться в режиме вектор на раздные шины DRIVE-
CLiQ. 

•   При смешанной работе сервопривода и Vektor-U/f нужно использовать разные
шины DRIVE-CLiQ. 

•   Активный модуль питания шасси и Модуль двигателя шасси должны под-
ключаться к разным шинам DRIVE-CLiQ. 

•   Модуль двигателя шасси с разными частотами модуляции должны под-
ключаться к разным шинам DRIVE-CLiQ. 

Таблица 2-8 Макс. число приводов, которые могут управляться от модуля управления CU320 

Сервоуправление Вектор -U/f (=Вектор без 
функционального модуля 
Регулирование скорости) 

Векторное управле-
ние 

Количество 
компонентов 

1 активный модуль 
питания + 6 модулей 
двигателей  

1 активный модуль питания + 
4 модуля двигателей (регу-
лятор тока 250 мкс)  
1 активный модуль питания 
+6 модулей двигателей (ре-
гулятор тока 400 мкс)  
1 активный модуль питания 
+10 модулей двигателей  
(регулятор тока 500 мкс) 

1 активный модуль пита-
ния + 2 модуля двигате-
лей (при времени выборки 
регулятора тока 250 мкс / 
скорости 1 мс)  
1 активный модуль пита-
ния + 4 модуля двигате-
лей (при времени выборки 
регулятора тока 400 мкс / 
скорости 1,6 мс) 

Сервопривод и Вектор-U/f: 
1 активный модуль питания + 5 модулей двигателей  
(Сервопривод: регулятор тока 125 мкс / скорости 
125 мкс;  
Вектор-U/f:  
Регулятор тока 250 мкс ≤ 2 U/f привода,  
Регулятор тока 400 мкс > 2 U/f приводов 

Указания к максимальному количеству регулируемых приводов CU320:
Дополнительно может активироваться функция «Надежная остановка» и подключаться 
TM31. Никакой функциональный модуль не может быть активирован. 
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2.3.3 Пример схемы соединений векторных приводов  

Комплектный привод из трех модулей двигателей шасси с одинаковыми частотами 
модуляции или векторных приводов книжного формата  

Модуль двигателя шасси с одинаковыми частотами модуляции или векторные 
привода книжного формата могут подключаться к одному интерфейсу DRIVE-CLiQ 
модуля управления. 
На следующем рисунке три модуля двигателей подключаются к интерфейсу X101.

Указание 
Эта топология не соответствует топологии, которая создается оффлайн 
STARTER и должен изменяться, см. главу 2.3.5. 

Активный 
модуль 
питания 

DRIVE-CLiQ 
Датчик 
Силовой

Питание 

Активный 
интерф. 
модуль 

Однодви-
гатель-
ный мо-
дуль 

Однодви-
гатель-
ный мо-
дуль 

Однодви-
гатель-
ный мо-
дуль 

Привод 3 Привод 2Привод 1

Рис. 2-4 Комплектный привод шасси с одинаковыми частотами модуляции 
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Комплектный привод из 4 модулей двигателей шасси с разными частотами модуляции

Модуль двигателя с разными частотами модуляции должны подключаться к 
различным интерфейсам DRIVE-CLiQ модуля управления. 

На следующем рисунке показано подключение 2 модулей двигателей (400 В, 
мощность 250 кВт, частота модуляции 2 кГц) к интерфейсу X101 и 2 модулей дви-
гателей (400 В, мощность > 250 кВт, частота модуляции 1,25 кГц) к интерфейсу 
X102. 

Указание 
Эта топология не соответствует топологии, которая создается оффлайн в 
STARTER и должна изменяться, см. главу 2.3.5. 

Активный 
модуль 
питания 

DRIVE-CLiQ 
Датчик 
Силовой 

Питание 1 

Активный 
интерф. 
модуль 

Однодви-
гатель-
ный мо-
дуль 

Привод 1 

Однодви-
гатель-
ный мо-
дуль 

Привод 2 

Однодви-
гатель-
ный мо-
дуль 

Привод 3 

Однодви-
гатель-
ный мо-
дуль 

Привод 4 

Рис. 2-5 Комплектный привод шасси с разными частотами модуляции 
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2.3.4 Пример схемы соединений параллельно-подключенных век-
торных приводов  

Комплектный привод из 2 параллельно включенных модулей питания и моду-
лей двигателей шасси одного типа 

Параллельно включенные модули питания шасси и модули двигателей шасси 
одного типа могут быть подключены соответственно к одному интерфейсу 
DRIVE-CLiQ модуля управления. 

На следующем рисунке 2 активных модуля питания и 2 модуля двигателя под-
ключаются к интерфейсам X100 и соответственно X101. 

Дополнительные указания к параллельному включению см. главу Параллель-
ное включение в Функциональном руководстве. 

Указание 
Эта топология не соответствует топологии, которая создается оффлайн 
STARTER и должен изменяться, см. главу 2.3.5. 

Рис. 2-6 Комплектный привод с параллельно включенными силовыми частями шасси 
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2.3.5 Изменения топологии в STARTER 

Топология DRIVE-CLiQ в STARTER может изменяться путем перемещения ком-
понентов в дереве топологии. 

Таблица 2-9 Пример изменение топологии DRIVE-CLiQ  

Вид дерево топологии Замечание 

Выделить компонент 
DRIVE-CLiQ 

С нажатой кнопкой мыши 
переместить компонент к 
желаемому интерфейсу 
DRIVE-CLiQ и отпустить 
кнопку 

Топология в STARTER 
изменена. 
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Место для заметок 
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Ввод в эксплуатацию 

Эта глава описывает: 

•   Принципиальную последовательность действий при вводе в эксплуатацию 

•   Инструмент ввода в эксплуатацию STARTER 

•   Составление проекта в STARTER 

•   Первый ввод в эксплуатацию на примере сервопривода книжного формата 

•   Первый ввод в эксплуатацию на примере векторного привода книжного формата 

•   Первый ввод в эксплуатацию на примере векторного привода шасси 

•   Указания для ввода в эксплуатацию линейных двигателей (сервопривод) 

3
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3.1 Принципиальная последовательность действий 
при вводе в эксплуатацию 
Если базовые предпосылки выполнены (см. главу 2), при вводе в эксплуатацию 
действуют следующим образом: 

Таблица 3-1 Последовательность действий при вводе в эксплуатацию  

Шаг Действие Глава

Создание проекта в STARTER  

Конфигурирование компонентв привода 
в STARTER  

Сохранение проекта в STARTER  

Перевод STARTER в онлайн  

Загрузка проекта в целе-
вую систему 

Вращение двигателя 

3.1.1 Указания по технике безопасности 

! Опасность  
После отключения всех напряжений во всех компонентах сохраняется 
опасное напряжение в течение 5 минут. 
Нужно учитывать предупреждения на компонентах! 

! Предостережение  
Ввод в эксплуатацию функций Safety Integrated должен происходить по при-
чинам безопасности с помощью STARTER в режиме Online. 
Основание: 
Инструмент ввода в эксплуатацию STARTER может хранить в проекте только па-
раметры безопасности одного канала контроля. Поэтому запись проекта с раз-
блокированными функциями Safety Integrated приводит к ошибкам безопасности. 
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Указание 
Перед первым включением привода нужно проверить, затянуты ли винты шин 
промежуточного контура с предписанным моментом (см. документацию 
SINAMICS S120, Руководство). 

Опасности 

Изготовитель машин может путем анализа аварийных состояний определить по-
тенциальные опасности в машине, связанные с приводами. Известны следующие 
опасности: 

•   Неожиданное движение привода из состояния покоя: 

Вызванное, например, ошибкой при настройке или обслуживании или ошибка-
ми внешней системы управления, регуляторов привода, блоков анализа дан-
ных датчика или самого датчика. 

Эта опасность может быть значительно снижена функцией Надежная оста-
новка. (см. главу 5, Safety Integrated) 

•   Неожиданное изменение скорости во время работы: 

Вызванное, например, ошибками вышестоящего управления, регулято-
ров привода или датчиков. 
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3.2 Инструмент ввода в эксплуатацию STARTER 

Краткое описание 

STARTER служит для ввода в эксплуатацию преобразователей семейства 
MICROMASTER и SINAMICS. 

С помощью STARTER могут выполняться следующие работы: 
•   Ввод в эксплуатацию 

•   Испытания 

•   Диагностика 

Системные требования 

Требования к компьютеру для STARTER находятся в файле Readme 
в каталоге установки STARTER. 

3.2.1 Важные функции STARTER 

Описание  

STARTER имеет следующие вспомогательные функции: 
•   Копирование RAM в ROM 

•   Загрузка проекта в привод 

•   Считывание конфигурации из привода в ПК 

•   Сброс настроек на заводскую установку 

•   Ассистент для ввода в эксплуатацию 

•   Панель управления 

Копирование RAM в ROM 

Эта функция сохраняет текущие настройки модуля управления на энергонеза-
висимое запоминающее устройство - карточку CompactFlash. Сохраненные 
данные загружаются в ОЗУ при следующем включения питания 24В. 

Эта функция может активироваться: 

•   Меню Extras –> Setting –> Download –> активировать “Copy from RAM to ROM”  
После этого при каждой «Загрузке в целевую систему» данные будут записы-
ваться в энергонезависимую память. 

•   Щелкнуть правой кнопкой мыши на Drive unit –> Target system –> Copy 
from RAM to ROM 

•   Выделить серым привод и щелкнуть на пиктограмме −> “Copy from RAM to ROM” 
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Загрузка в целевую систему 

Эта функция загружает активный проект из STARTER в Модуль управления. Дан-
ные записываются в оперативную память Модуля управления и выполняется 
Reset. 

При всех способах загрузки проекта в привод кроме «Load project to target system» 
при активированном «Copy fromRAM to ROM» данные должны дополнительно копи-
роваться в энергонезависимую память через функцию «Copy from RAM to ROM». 

Эта функция может активироваться: 
•   Правой кнопкой мыши на Drive unit –> Target system –> Load to target system 

•   Выделить привод серым −> кнопка «Load to target system» 

•   Загрузка проекта во все привода одновременно: кнопка «Load project to 
target system» 

Считывание проекта в PC/PG 

Эта функция загружает актуальный проект из Модуля управления в STARTER. 

Эта функция может активироваться: 

•   Правой кнопкой мыши на Drive unit –> Target system –> Load to PG 

•   Выделить привод серым −> кнопка «Load to PG» 

Восстановление заводских установок 

Эта функция устанавливает все параметры в оперативной памяти Модуля управле-
ния на первоначальные («заводские») установки. Чтобы данные на карточке 
CompactFlash также вернулись к также заводским настройкам нужно скопировать 
RAM в ROM. 

Дополнительные указания к STARTER, см. ввод в эксплуатацию 

Подсвечивание панелей управления 

Подсвечивание панели управления может быть активировано галочкой на 
Ansicht (Вид) −> Functionsleisten (Функции) 
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3.2.2 Режим Online: работа STARTER по PROFIBUS 

Описание  

Для перехода в режим Online по PROFIBUS имеется следующая возможность: 

•   Режим Online через адаптер PROFIBUS. 

STARTER по PROFIBUS (пример с 3 модулями управления) 

MPI 
например, 

CPU: S7-315-2-DP 

Адрес 8 

SIMATIC S7 

Profibus 

Адрес 9 Адрес 10

Адаптер PROFIBUS 

Рис. 3-1 Подключение STARTER по PROFIBUS (пример с 3 модулями управления) 
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Требуются следующие установки в STARTER для режима онлайн по PROFIBUS 

В STARTER коммуникацию по PROFIBUS нужно устанавливать, как указано ниже: 

•   Tools - PG/PC interface settings... 

Добавление / удаление интерфейсов 

•   Tools - PG/PC interface settings... - Properties 

Активация / деактивация «PG/PC is only master on bus» 

Указание 
•   Скорость передачи в бодах 

Подключение STARTER к работающей шине PROFIBUS:  
Использованная SINAMICS скорость передачи для PROFIBUS автома-
тически определяется STARTER. 
Подключение STARTER для ввода в эксплуатацию:  
Установленная в STARTER скорость передачи в бодах автоматически опре-
деляется модулем управления . 

•   Адрес PROFIBUS 
Адреса PROFIBUS для отдельных преобразователей должны указываться в 
проекте и соответствовать установленному адресу устройства. 
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3.3 Создание проекта в STARTER 

3.3.1 Автономное создание проекта 

Для автономного (оффлайн) создания проекта нужно знать адрес 
PROFIBUS, тип преобразователей (например, SINAMICS S120) и вер-
сию их ПО (например, FW 2.2). 

Таблица 3-2 Последовательность создания проекта в STARTER (пример)  

Что? Как? Замечание 

1. Создать но-
вый проект 

Выбрать:  
Меню «Project» –> New ... 

Пользовательские проекты:  
Уже имеющиеся в целевом ката-
логе проекты 

Проект  
Место хранения (путь): предустановлен (можно 
изменить на любой путь) 

Projekt_1 (произвольно) 

Проект создается в оф-
флайн и в конце проек-
тирования загружается в 
целевую систему. 
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Таблица 3-2 Последовательность создания проекта в STARTER (пример)  

Что?  Замечание Как?

2. Добавить 
индивиду-
альный при-
вод 

Выбрать:  
−> Double-click «Add individual drive» 
Тип:     SINAMICS S120 (выбирается) 
Версия:    2.2x (выбирается) 
Адрес на шине: 37 (выбирается) 

Информация по адресу на 
шине: Здесь должен выби-
раться адрес PROFIBUS 
установленный переключа-
телями на модуле управле-
ния  
При адресном переключа-
теле = «все ON» или «все 
OFF» адрес задается в па-
раметре p0918 (заводская 
установка = 126). 

3. Конфигуриро-
вание 

После создания проекта привод должен конфигурироваться. В следующих 
главах представлены несколько примеров. 
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3.3.2 Поиск компонентов привода в режиме онлайн 

Для поиска компонентов привода PG / ПК должен быть подключен к модулю 
управления по PROFIBUS. 

Таблица 3-3 Последовательность поиска в STARTER (пример)  

Что? Как? Замечание 

1. Создать но-
вый проект 

Выбрать:  
Меню: Project –> New with Wizard 

Выбрать «Find drive unit online»  
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Таблица 3-3 Последовательность поиска с STARTER (пример)  

Что?  Замечание Как?

1.1. Ввести дан-
ные проекта 

Имя проекта:  Projekt_1 (произвольно) 
Автор: любое значение 
Примечание: любое значение 

2. Выбрать PG / 
ПК -
интерфейс 

Здесь можно нажать кнопку «Change and test» для изменения интерфейса PG 
/ ПК. 
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Таблица 3-3 Последовательность поиска с STARTER (пример)  

Что?  Замечание Как?

3. Вставить в 
проект уст-
ройства при-
вода  

Здесь могут быть найдены достижимые участники. 

4. Резюме Проект создан. Щелкните кнопкой мыши на −> «Complete»  

5. Конфигуриро-
вание 

После создания проекта привод должен конфигурироваться. В следующих 
главах представлены несколько примеров. 
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3.4 Первый ввод в эксплуатацию на примере сервопривода 
книжного формата 

Описанный в этой главе первый ввод в эксплуатацию содержит все необходимые 
настройки и установки параметров, а также все проверки в ходе наладки. Ввод в 
эксплуатацию выполняется с инструментом ввода в эксплуатацию STARTER. 

Предпосылки для ввода в эксплуатацию 

1. Все предпосылки для ввода в эксплуатацию выполнены 

−> см. главу 2 

2. Чек-лист для ввода в эксплуатацию заполнен, и все пункты выполняются (О. K.) 

−> см. главу 2 

3. STARTER инсталлирован и функционирует 

−> см. файл «Readme» на инсталляционном CD-ROM STARTER 

4. Питание электроники (DC24 В) включено 
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3.4.1  Постановка задачи 
1. Выполнить ввод в эксплуатацию привода со следующими компонентами: 

Таблица 3-4 Обзор компонентов  

Обозначение Компонент Заказной номер

Регулирование и питание

Модуль управления 1 Модуль управления CU320 

Акт. модуль питания 1 Активный модуль питания 16кВт

Фильтрпакет 16кВт Сетевой фильтр и дроссель 

Привод 1 

Модуль двигателя 1 Однодвигательный модуль 9 A

Модуль датчика 1.1 SMC20

Двигатель 1 Синхронный двигатель 

Датчик дви-
гателя 1 

Инкрементальный датчик 
sin/cos C/D 1Vpp 2048 имп/об 

Модуль датчика 1.2 SMC20

Внешний датчик Инкрементальный датчик 
sin/cos 1Vpp 4096 имп/об 

– 

Привод 2 

Модуль двигателя 2 Однодвигательный модуль 18 A

Двигатель 2 Асинхронный двигатель 

Модуль датчика 2 SMC20

Датчик дви-
гателя 2 

Инкрементальный датчик 
sin/cos 1Vpp 2048 имп/об 

2.  Управление модулем питания и обоими приводами должно осущест-
вляться по PROFIBUS. 

–  Телеграмма для активного модуля питания 

Телеграмма 370: питание, 1 слово 

- Телеграмма для привода 1 

Стандартная телеграмма 4: регулирование скорости, 2 датчика положения 

- Разрешения для привода 2 

Стандартная телеграмма 3: регулирование скорости, 1 датчик положе-
ния 

Указание 
Дополнительные указания по строению телеграммы см. главу «Коммуникация 
по PROFIBUS» или списки параметров SINAMICS S120. 
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3.4.2 Схема соединений компонентов (пример) 

На следующем рисунке представлено возможное расположение компонентов и 
соответствующая схема соединений. Соединения DRIVE-CLiQ выделены жир-
ными линиями. 

2 1 
SH 

2 1 
SH 

Фильтр 

Сетевой 
дроссель 

Модуль 
управле-
ния 
CU320 

Внеш. 
DC24 В 

Сетевой 
контактор 

Активный 
модуль 
питания 

Однодвига-
тельные 
модули 

Однодвига-
тельные 
модули 

4 4 

Кабель 
двигателя

Кабель 
датчика 

Рис. 3-2 Схема соединений компонентов (пример) 

Дополнительные указания к схеме соединений, см. Руководство 
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3.4.3 Передача сигналов в примере ввода в эксплуатацию 

Управление активной системой питания  

Сигнал обратной 
связи главного 
контактора  

DI/DO 9
X122.8

Выход: 
p728.8 = 1 [8934]

Главный контактор 
включить 

[2130]

[2447] 

Прием данных процесса  

1 
[2459] 

Передача данных процесса 
Акт. модуль питания 

Подключение к сети 

24 В 

Питание готово  

Готовность питания 

Рис. 3-3 Сигналы для первого примера ввода в эксплуатацию, сервопривод, часть 1 

Модуль двигателя 1 
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Модуль двигателя 2 

Питание готово  [2610]
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Передача данных процесса 

[2440] 

Прием данных процесса  

14 

[2450] 

[2440] 

Прием данных процесса  
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[2450] 

Передача данных процесса 

Регулятор 
скорости 

Регулятор 
скорости 

p1055

Канал заданного 
значения [3080] 

Канал заданного 
значения [3080] 

Рис. 3-4 Сигналы для первого примера ввода в эксплуатацию, сервопривод, часть 2 
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3.4.4 Ввод в эксплуатацию с помощью STARTER (пример) 

В следующей таблице описаны шаги для ввода в эксплуатацию примера с 
помощью STARTER. 

Таблица 3-5 Последовательность ввода в эксплуатацию с помощью STARTER (пример)  

Что? Как? Замечание 

1. Автоматичес-
кое конфигу-
рирование 

Проделать следующее: => «Project» −> «Connect 
to target system» −> дважды щелкнуть на 
«Automatic configuration» 
−> следовать указаниям ассистента 

2. Конфигуриро-
вание питания 

Настройка системы питания.  
Имя модуля питания −> дважды щелкнуть 
«Configuration» −> щелкнуть «Configure DDS»  

2.1. Ассистент 
питания 

В ассистенте будут автоматически установлены 
данные из электронного шильдика.  
 

Может быть выполнена процедура идентифика-
ции сети и промежуточного контура. 

Должны вводиться напряжение питания и номи-
нальная частота сети. Флажок «Сетевой фильтр 
имеется» должен быть активен. 

Должен выбираться тип 370 телеграммы 
PROFIBUS. 
Конфигурирование питания закончено. 

Если свойства сети или 
компоненты в промежуточ-
ном контуре изменяются, 
идентификация сети и про-
межуточного контура долж-
на проводиться заново. 

3. Конфигуриро-
вание приво-
дов  

Должен конфигурироваться каждый привод.  
−> «Drives» −> Имя привода −> дважды щелк-
нуть  «Configuration» −> «Configure DDS». 

3.1. Структура 
регулирования 

Могут активироваться функциональные модули. 
Выбирается вид регулирования. 

3.2. Силовая 
часть 

В ассистенте будут автоматически установлены 
данные из электронного шильдика.  

3.3. Двигатель Может вводиться имя двигателя (например, 
идентификатор технологического объекта). 

Выбор из списка Стандартного двигателя: Да 
Выбор типа двигателя (см. шильдик) 

Может выбираться из спи-
ска двигателей Стандарт-
ный двигатель или данные 
двигателя могут вводиться 
вручную. Выбирается тип 
двигателя. 

3.4. Тормоз дви-
гателя 

Тормоз может активироваться и конфигуриро-
ваться. 

3.5. Изменение 
данных про-
цесса 

Должен выбираться тип телеграммы PROFIBUS 
4 (привод 1) и соответственно 3 (привод 2). 
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Таблица 3-5 Последовательность ввода в эксплуатацию с помощью STARTER (пример)  

Что?  Замечание Как?

3.6. Данные 
двигателя 

Здесь вводятся данные двигателя с шильдика. 

Асинхронные двигатели (вращающееся):  
Если известны, могут быть введены механи-
ческие данные двигателя и рабочей машины. 

Синхронные двигатели (вращающееся, с возбу-
ждением от постоянных магнитов):  
Если известны, могут вводиться данные PE - 
шпинделя  

Если никакие механические 
данные не вводятся, они 
оцениваются по данным 
шильдика. Данные схемы 
замещения оцениваются 
также по номинальным дан-
ным с шильдика или опре-
деляются при автоматиче-
ской идентификации двига-
теля. 

3.7. Тормоз 
двигате-
ля 

Здесь может конфигурироваться тормоз и акти-
вироваться функциональный модуль «Расши-
ренное управление тормозом». 

Дополнительные сведения: 
см. Функциональное руко-
водство. 

3.8. Датчик Датчик двигателя (датчик 1):  
Стандартный датчик выбирается из списка: 
«2048 имп/об., 1Vpp, A/B + C/D R» 

Внешний датчик (датчик 2): 
вращающийся: да 
Измерительная система: «Инкрементальная 
Sin/Cos», разрешающая способность: «4096» 
Нулевая метка: «Нет нулевой метки» 

При применении неизвест-
ного типа датчика его дан-
ные могут вводиться вруч-
ную. 

3.9. Функции 
привода 

Здесь может выбираться тип области приме-
нения (например: насос, шпиндель…). 

Выбор применения влияет 
на расчет параметров 
управления и регулирова-
ния. 

3.10. Резюме Данные привода могут копироваться для до-
кументирования в промежуточный буфер и 
вставляться, например, в текстовый редактор.

4. Сетевой 
контактор 

Сетевой контактор  
p0728.8 = 1 
p0728.8 = 1 

DI/DO как выход 
Сетевой контактор вкл. 

p0860 = 723.9 Сигнал обратной связи 
сетевого контактора  

Сетевой контактор должен 
управляться объектом при-
вода Питание_1.  
Соединения сигналов 
управления сетевым контак-
тором можно проконтроли-
ровать на Функциональной 
схеме [8934]. 
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Таблица 3-5 Последовательность ввода в эксплуатацию с помощью STARTER (пример)  

Что?  Замечание Как?

5. Сохранение 
параметров в 
Sinamics S120 

•   Связаться с целевой системой (Online)  
•   Target system −> Load to target system 
•   Target system −> Copy from RAM to ROM 
(Сохранение данных на CF-карточку) 

Навести указатель мыши 
на привод (SINAMICS S120) 
и нажать правую кнопку 
мыши. 

6. Вращение 
двигателя 

Приводы могут включаться от панели управле-
ния в STARTER. 
•   Только после разрешения импульсов питания 
и активированной идентификации сети и проме-
жуточного контура. После активизации панели 
управления питание включается. 

Доп. сведения о панели 
управления см. Getting 
Started (Начало работы),  
Об идентификации сети и 
DC- контура см. Функцио-
нальное руководство. 

Возможности диагностирования в STARTER 

См. «Component» −> Diagnosis −> Control/status words 
•   Слово управления / слово состояния 

•   Параметры статуса 

•   Недостающие разрешения 
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3.5 Первый ввод в эксплуатацию векторного привода 
книжного формата 
Описанный в этой главе первый ввод в эксплуатацию содержит все необходимые 
настройки и установки параметров, а также все проверки в ходе наладки. Ввод в 
эксплуатацию выполняется с помощью STARTER. 

Предпосылки для ввода в эксплуатацию 

1. Предпосылки для ввода в эксплуатацию выполнены все

−> см. главу 2 

2. Чек-лист для ввода в эксплуатацию заполнен, и все пункты выполняются (О. K.) 

−> см. главу 2 

3. STARTER инсталлирован и функционирует 

−> см. файл «Readme» на инсталляционном CD-ROM STARTER 

4. Питание электроники (DC24 В) включено 

3.5.1  Постановка задачи 
1. Выполнить ввод в эксплуатацию привода со следующими компонентами: 

Таблица 3-6 Обзор компонентов  

Обозначение Компонент Заказной номер

Регулирование и питание

Модуль управления  Модуль управления CU320 

Модуль питания Smart Модули питания Smart 10 кВт 

Фильтрпакет 10 кВт Сетевой фильтр и дроссель 

Привод 1 

Модуль двигателя Однодвигательный модуль 5 A 

Двигатель Асинхронный двигатель 

Привод 2 

Модуль двигателя Однодвигательный модуль 5 A 

Двигатель Асинхронный двигатель 

2. Разрешения для питания и привода должны подаваться через клеммы. 
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3.5.2 Схема соединений компонентов (пример) 

На следующем рисунке представлено возможное расположение компонентов и 
соответствующая схема соединений. Соединения DRIVE-CLiQ выделены жир-
ными линиями. 

Фильтр 

Сетевой 
дроссель 

Модуль 
управле-
ния  
CU320 

Внеш. 
DC24 В 

Сетевой 
контактор 

Модуль 
питания 
Smart 

Однодвига-
тельный 
модуль 

Кабель 
двигате-
ля 

2 1 
SH 

Однодвига-
тельный 
модуль 

Рис. 3-5 Схема соединений компонентов (пример) 

Дополнительные указания по схеме соединений, см. Руководство 



M
ot

or
 M

od
ul

e 
2 – 

IB
N

 –

8
7

6
5

4
3

2
1

IB
N

_V
ek

to
r_

bi
co

1.
vs

d

S
IN

A
M

IC
S

04
.0

3.
03

++M M

X
12

4.
4

X
12

4.
3

24
 V

ex
te

rn

D
I 0

D
I 1

D
I 2

D
I 3

F
re

ig
ab

en
M

ot
or

M
od

ul
es

X
12

4.
2

X
12

4.
2

D
I 4

X
13

2.
1

X
12

2.
1

X
12

2.
2

X
12

2.
3

X
12

2.
4

p0
85

2 
=

 0
72

2.
3

p0
84

8 
=

 0
72

2.
2

p0
84

4 
=

 0
72

2.
1

p0
84

0 
=

 0
72

2.
0

r0
72

2.
4

r0
72

2.
0

r0
72

2.
1

r0
72

2.
2

r0
72

2.
3

0 
=

 A
U

S
 3

B
et

rie
b 

fr
ei

ge
ge

be
n

0 
=

 A
U

S
 2

0 
=

 A
U

S
1

V
ek

to
r 

U
/f 

1

M ~

p1
14

0
p1

14
2

p1
14

1
je

w
. 1

 =
 F

re
ig

ab
e

p0
86

4 
=

 0
72

2.
4

+

L1 L2 L3

[2
12

0]

[3
06

0]

[2
50

1]

[2
61

0]

[2
10

0]

[x
xx

x]
: 

F
un

kt
io

ns
pl

an
nu

m
m

er

M
ot

or
 M

od
ul

e 
1

S
m

ar
t L

in
e 

M
od

ul
e

r1
02

4

p1
00

1[
D

]

0.
00

0
0 

 0
  0

  0

0 
 0

  0
  1

p1
02

0 
=

 0
72

2.
7

r0
72

2.
7

p1
02

1 
=

 0
p1

02
2 

=
 0

p1
02

3 
=

 0

F
es

ts
ol

lw
er

te
[3

01
0]

F
es

ts
ol

lw
er

t
A

us
w

ah
l

D
I 7

X
13

2.
4

V
ek

to
r 

U
/f 

2

M ~

N
et

za
ns

ch
al

tu
ng

24
 V

X
21

.1
R

ea
dy

Ввод в эксплуатацию 

Первый ввод в эксплуатацию векторного привода книжного формата 

3-64 
© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

SINAMICS S120 Руководство по вводу в эксплуатацию, выпуск 06/05

3.5.3 Передача сигналов в примере ввода в эксплуатацию 

Рис. 3-6 
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Сигналы для первого примера ввода в эксплуатацию векторного привода книжного 
формата  
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3.5.4 Ввод в эксплуатацию с помощью STARTER (пример) 

В следующей таблице описаны шаги для ввода в эксплуатацию примера с 
помощью STARTER. 

Таблица 3-7 Последовательность ввода в эксплуатацию с помощью STARTER (пример)  

Что? Как? Замечание 

1. Автоматиче-
ское конфигу-
рирование 

Проделать следующее: 
=> «Project» −> «Connect to target system» 
−> дважды щелкнуть на «Automatic configuration»
−> следовать указаниям ассистента 

2. Конфигуриро-
вание приво-
дов  

Должен конфигурироваться каждый привод.  
−> «Drives» −> Имя привода −> дважды щелк-
нуть  «Configuration» −> «Configure DDS». 

2.1. Структура 
регулирования 

Могут активироваться функциональные моду-
ли. Выбирается вид регулирования. 

2.2. Силовая 
часть 

В ассистенте будут автоматически установлены 
данные из электронного шильдика.  
Может вводиться имя двигателя (например, 
идентификатор технологического объекта). 

Предостережение  
Если синусоидальный 
фильтр подключен, то он 
должен активироваться 
здесь, иначе фильтр может 
быть разрушен при работе!

2.3. Коннекторы  
силовой части 

Питание работает 
Модуль управления: r0722.4 (цифровой вход 4) 

2.4. Настройка 
привода 

Здесь могут выбираться стандарт двигателя 
(IEC / NEMA) и режим работы силовой части 
(нагрузочные циклы)  

2.5. Двигатель Может вводиться имя двигателя (например, 
идентификатор технологического объекта). 

Ввод данных двигателя: да 
Тип двигателя «1LAx» 

Может выбираться из спи-
ска двигателей Стандарт-
ный двигатель или данные 
нестандартного двигателя 
могут вводиться вручную. 
Может выбираться Тип дви-
гателя. 

2.6. Данные 
двигателя 

Здесь вводятся данные двигателя с шильдика. 

Если известны, могут вводиться механические 
данные двигателя и рабочей машины. 
Данные схемы замещения: нет 

Если никакие механические 
данные не вводятся, они 
оцениваются по данным 
шильдика. Данные схемы 
замещения оцениваются 
также по номинальным дан-
ным с шильдика или опре-
деляются при автоматиче-
ской идентификации двига-
теля. 

2.7. Тормоз Здесь может конфигурироваться тормоз и акти-
вироваться функциональный модуль «Расши-
ренное управление тормозом». 

Дополнительные сведения: 
см. Функциональное руко-
водство. 
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Таблица 3-7 Последовательность ввода в эксплуатацию с помощью STARTER (пример)  

Что?  Замечание Как?

2.8. Датчик Для этого примера здесь нужно выбрать «Датчик
отсутствует». 

При применении неизвест-
ного типа датчика могут 
также вводиться его данные.

2.9. Функции 
привода 

Здесь может выбираться тип применения и 
активироваться идентификация двигателя. 
Идентификация двигателя: «1» 

Выбор типа применения 
влияет на расчет парамет-
ров управления и регулиро-
вания. 
При первом разрешении 
импульсов проводится иден-
тификация параметров дви-
гателя. В двигатель подает-
ся ток, и он может повора-
чиваться примерно на чет-
верть оборота. После за-
вершения этого измерения 
при следующем разрешении
импульсов проводится оп-
тимизация с вращением. 

2.10. Важные 
параметры 

Важные параметры должны вводиться в соот-
ветствии с типом применения. 
Например, необходимо учитывать механические 
ограничения привода. 

2.11. Резюме Данные привода могут копировать для доку-
ментирования в промежуточный буфер и 
вставляться, например, в текстовый редактор.

3. Разрешения и 
соединения 
BICO 

Разрешения для питания и для обоих приводов 
должны поступать на цифровые входы модуля 
управления CU320. 

3.1. Сетевой 
контактор 

Сетевой контактор 

p0728.8 = 1 DI/DO как выход 
p0738 = 863.1 Управление контактором 
p0860 = 723.9 Сигнал обратной связи 

сетевого контактора  

Сетевой контактор должен 
управляться объектом при-
вода Питание_1.  
Сигналы управления сете-
вым контактором см. Функ-
циональную схему [8934]. 
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Таблица 3-7 Последовательность ввода в эксплуатацию с помощью STARTER (пример)  

Что?  Замечание Как?

3.2. Разрешение 
модулей 
двигателей 

Разрешения для модулей двигателей (Привод_1)
p0840 = 722.0 ПУСК/СТОП1 
p0844 = 722.1 1. СТОП2 
p0845 = 1 2. СТОП2 
p0848 = 722.2 1. СТОП3 
p0849 = 1 2. СТОП3 
p0852 = 722.3 Разблокировка 

см. функциональную схему 
[2501] 

3.3. Задатчик 
интен-
сивности 

Задатчик интенсивности 
p1140 = 1 Разрешение задатчика 
p1141 = 1 Старт задатчика  
p1142 = 1 Разрешение зад. значения 

см. функциональную схему 
[3060] 

3.4. Заданное 
значение скоро-
сти 

Заданное значение постоянное = 40 об/мин
p1001 = Фиксированная уставка 1 

см. функциональную схему 
[3010] 
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Таблица 3-7 Последовательность ввода в эксплуатацию с помощью STARTER (пример)  

Что?  Замечание Как?

4. Сохранение 
параметров в 
преобразова-
теле 

•   Связаться с целевой системой (ONLINE)  
•   Target system –> Load to target system 
•   Target system –> Copy from RAM to ROM 

Навести указатель мыши 
на привод (SINAMICS S120) 
и нажать правую кнопку. 

5. Вращение 
двигателя 

Приводы могут включаться от панели управле-
ния в STARTER. 
•   Возможно только после разрешения импуль-

сов питания и выполнения идентификации 
сети и промежуточного контура. После под-
ключения панели питание включается. 

•   После разрешения импульсов один раз про-
водится идентификация двигателя (если она 
была активирована в п. 2.9.). 

•   После следующего разрешения импульсов 
один раз проводится оптимизация при вра-
щающемся двигателе (если активирована).

Дополнительные сведения о 
панели управления см. 
Getting Started. 
При идентификации двига-
тель приводит ток и может 
поворачиваться до одной 
четверти оборота. 

Дополнительные сведения 
об идентификации сети, 
DC- контура и идентифи-
кации двигателя см. Функ-
циональное руководство. 

Возможности диагностирования в STARTER 

См. «Component» −> Diagnosis −> Control/status words 
•   Слово управления / слово состояния 

•   Параметры статуса 

•   Недостающие разрешения 
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3.6 Первый ввод в эксплуатацию векторного привода 
шасси 

Описанный в этой главе первый ввод в эксплуатацию содержит все необходимые 
настройки и установки параметров, а также все проверки в ходе наладки. Ввод в 
эксплуатацию выполняется с инструментом ввода в эксплуатацию STARTER. 

Предпосылки для ввода в эксплуатацию 

1. Предпосылки для ввода в эксплуатацию выполнены все

−> см. главу 2.1 

2. Чек-лист для ввода в эксплуатацию заполнен, и все пункты выполняются (О. K.) 

−> см. главу 2.2 

3. STARTER инсталлирован и функционирует 

−> см. файл «Readme» на инсталляционном CD-ROM STARTER 

4. Питание электроники (DC24 В) включено 



6SL3040-0MA00-0AAx

6SL3330–7TE36–1AAx

6SL3300–7TE38–4AAx

6SL3320–1TE33–8AAx

6SL3320–1TE33–8AAx

Ввод в эксплуатацию 

Первый ввод в эксплуатацию векторного привода шасси 

3-70 
© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

SINAMICS S120 Руководство по вводу в эксплуатацию, выпуск 06/05

3.6.1  Постановка задачи 

1. Выполнить ввод в эксплуатацию привода со следующими компонентами: 

Таблица 3-8 Обзор компонентов 

Обозначение Компонент Заказной номер 

Регулирование и питание
Модуль управления  Модуль CU320 

Активный модуль 
питания 

Активный модуль пита-
ния 380 кВт / 400 В 

Активный интер-
фейсный модуль 

Активный интерфейсный 
модуль 

Привод 1 

Модуль двигателя Модуль двигателя 380A 

Двигатель Асинхронный двигатель 
–  без тормоза  
–  с датчиком 

Тип: 1LA8 
Номинальное напряжение = 400 В
Номинальный ток = 345 A 

Тип: 1LA8 
Номинальное напряжение = 400 В
Номинальный ток = 345 A 

Номинальная мощность = 200 кВт 
Ном. коэфф. мощности = 0,86 
Номинальная частота = 50.00 Гц 
Ном. скорость = 989 об/мин. 
Самоохлаждение  
Датчик HTL, 1024 имп/об, A/B, R 

Номинальная мощность = 200 кВт 
Ном. коэфф. мощности = 0,86 
Номинальная частота = 50.00 Гц 
Ном. скорость = 989 об/мин. 
Самоохлаждение  
Датчик HTL, 1024 имп/об, A/B, R 

Привод 2 

Модуль двигателя Модуль двигателя 380 A

Двигатель Асинхронный двигатель
–  без тормоза  
–  с датчиком 

2. Разрешения для питания и привода должны подаваться через клеммы. 
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3.6.2 Схема соединений компонентов (пример) 

Следующий рис. представляет возможное расположение компонентов и соот-
ветствующую схему соединений. Соединения DRIVE-CLiQ выделены жирными 
линиями. 

2 1 
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управле-
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Активный интер-
фейсный модуль

Модуль 
двигателя 

Активный 
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230 В 

6
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DCP / DCN 

1) 

1) X500 В Модуль датчика напряжения (VSM) 

2 1 
SH 

Модуль 
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Рис. 3-7 Схема соединений компонентов (пример) 

Дополнительные указания к схеме соединений, см. Руководство 
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3.6.3 Передача сигналов в примере ввода в эксплуатацию 

Рис. 3-8 Передача сигналов для первого примера ввода в эксплуатацию шасси 
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3.6.4 Ввод в эксплуатацию с помощью STARTER (пример) 

В следующей таблице описаны шаги для ввода в эксплуатацию примера с 
помощью STARTER. 

Таблица 3-9 Последовательность ввода в эксплуатацию с помощью STARTER (пример)  

Что? Как? Замечание 

1. Автоматиче-
ское конфигу-
рирование 

Проделать следующее: 
=> «Project» −> «Connect to target system» 
−> дважды щелкнуть на «Automatic configuration»
−> следовать указаниям ассистента 

По окончании STARTER автоматически перехо-
дит в режим Offline. 

Определяется топология 
DRIVE-CLiQ, и  считываются 
данные из электронных 
шильдиков. Данные пере-
даются в STARTER. 

Следующие шаги прово-
дятся в режиме оффлайн. 

2. Конфигуриро-
вание питания 

Должно конфигурироваться питание.  
Имя модуля питания −> дважды щелкнуть 
«Configuration» −> щелкнуть «Configure DDS»  

2.1. Ассистент 
питания 

В ассистенте будут автоматически установлены 
данные из электронного шильдика.  
Может быть выполнена процедура идентифика-
ции сети и промежуточного контура. 

Должны вводиться напряжение и номинальная 
частота питающей сети. 
Конфигурирование питания закончено. 

Если свойства сети или 
компоненты в промежуточ-
ном контуре изменяются, 
идентификация сети и про-
межуточного контура долж-
на повторяться. 

3. Конфигуриро-
вание приво-
дов  

Должен конфигурироваться каждый привод.  
−> «Drives» −> Имя привода −> дважды щелк-
нуть  «Configuration» −> «Configure DDS». 

3.1. Структура 
регулирования 

Могут активироваться функциональные моду-
ли. Выбирается вид регулирования. 

3.2. Силовая 
часть 

В ассистенте будут автоматически установлены 
данные из электронного шильдика.  
Может вводиться имя двигателя (например, 
идентификатор технологического объекта). 

Предостережение  
Если Sin- фильтр подклю-
чен, то он должен активи-
роваться здесь, иначе 
фильтр может разрушать-
ся! 

3.3. Настройка 
привода 

Могут выбираться стандарт двигателя (IEC / 
NEMA) и тип применения силовой части (нагру-
зочные циклы). 

3.4. Двигатель Может вводиться имя двигателя (например, 
идентификатор технологического объекта). 

Вводятся данные двигателя: 
тип двигателя «1LA8» 

Может выбираться из спи-
ска двигателей Стандарт-
ный двигатель или данные 
двигателя могут вводиться 
вручную. 
Может выбираться Тип дви-
гателя. 
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Таблица 3-9 Последовательность ввода в эксплуатацию с помощью STARTER (продолжение) 

Что?  Замечание Как?

3.5. Данные 
двигателя 

Здесь вводятся данные двигателя с шильдика. 

Если известны, могут вводиться механические 
данные двигателя и рабочей машины. 
Данные схемы замещения: нет 

Если никакие механические 
данные не вводятся, они 
оцениваются по данным 
шильдика. Данные схемы 
замещения оцениваются 
также по номинальным дан-
ным с шильдика или опре-
деляются при автоматиче-
ской идентификации двига-
теля. 

3.6. Тормоз Здесь может конфигурироваться тормоз и акти-
вироваться функциональный модуль «Расши-
ренное управление тормозом». 

Дополнительные сведения: 
см. Функциональное руко-
водство. 

3.7. Датчик Выбор стандартного датчика из списка: да  
«1024 HTL A/B R на X521 / X531» 

При применении неиз-
вестного типа датчика 
могут также вводиться его 
данные. 

3.8. Функции 
привода 

Здесь может выбираться тип применения и ак-
тивироваться идентификация двигателя.  
Идентификация двигателя: «1» 

Выбор типа применения 
влияет на расчет парамет-
ров управления и регулиро-
вания. При первом разре-
шении импульсов проводит-
ся идентификация парамет-
ров двигателя. В двигатель 
подается ток, и он может 
поворачиваться примерно 
на четверть оборота. После 
завершения этого измере-
ния при следующем разре-
шении импульсов проводит-
ся оптимизация с вращени-
ем. 

3.9. Важные 
параметры 

Важные параметры должны вводиться в соот-
ветствии с типом применения. 
Например, необходимо учитывать механи-
ческие ограничения привода. 

3.10. Резюме Данные привода могут копировать для доку-
ментирования в промежуточный буфер и 
вставляться, например, в текстовый редактор.

4. Разрешения и 
BICO-
соединения  

Разрешения для питания и для обоих приводов 
должны поступать на цифровые входы модуля 
управления CU320. 

Указание:  
Если используются актив-
ный модуль питания, могут 
использоваться разные сиг-
налы разрешения для пита-
ния и для привода. 

см. также: рис. 3-8 
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Таблица 3-9 Последовательность ввода в эксплуатацию с помощью STARTER (продолжение) 

Что?  Замечание Как?

4.1. Активный 
модуль 
питания 

•   Разрешения для активного модуля питания

p0840 = 722.4 ПУСК/СТОП1 
p0844 = 722.5 СТОП2 
p0852 = 722.6 Разблокировка  

см. функциональную схему 
[8920] 

4.2. Разрешение 
для модуля 
двигателя 

•   Разрешения для модуля двигателя (Привод_1)

p0840 = 722.0 ПУСК/СТОП1 
p0844 = 722.1 1. СТОП2 
p0845 = 1 2. СТОП2 
p0848 = 722.2 1. СТОП3 
p0849 = 1 2. СТОП3 
p0852 = 722.3 Разблокировка  
p0864 = 863.0 Питание включено 

см. функциональную схему 
[2501] 

4.3. Задатчик  
интенсивно-
сти 

Задатчик интенсивности 
p1140 = 1 Разрешение ЗИ 
p1141 = 1 Старт ЗИ 
p1142 = 1 Разрешение зад. значения 

см. функциональную схему 
[3060] 

4.4. Заданное 
значение 

Заданное значение постоянное = 40 
p1001 = Фиксированная уставка 1 
p1020 = r0722 Заданное значение скорости 
r1024 = p1070 Фиксированная уставка теку-

щая 

С помощью цифрового вхо-
да 7 Выбирается заданное 
значение скорости 0 или 40, 
это значение действует как 
главное задание p1070. См. 
функц. схему [3010] 
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Таблица 3-9 Последовательность ввода в эксплуатацию с помощью STARTER (продолжение) 

Что?  Замечание Как?

4.5. Температура 
двигателя 

Выбор датчика температуры: в модуле двигате-
ля (11)  
Тип датчика температуры: KTY84 (2) 
Реакция при перегреве: Предупреждение и 
ошибка (нет сокращения Imax) 
Сообщение об ошибке при отказе датчика: Вкл  
Время задержки: 0,100 с 
Порог предупреждения: 120,0°C  
Порог ошибки: 155,0°C 
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Таблица 3-9 Последовательность ввода в эксплуатацию с помощью STARTER (продолжение) 

Что?  Замечание Как?

5. Сохранение 
параметров в 
преобразова-
теле 

•   Связаться с целевой системой (Online)  
•   Target system −> Load to target system 
•   Target system −> Copy from RAM to ROM 
(Сохранение данных на CF-карточку) 

Навести указатель мыши 
на привод (SINAMICS S120) 
и нажать правую кнопку 
мыши. 

6. Вращение 
двигателя 

Приводы могут включаться от панели управле-
ния в STARTER. 
•   Только после разрешения импульсов питания 
и активированной идентификации сети и проме-
жуточного контура. После подключения панели 
питание включается. 
•   После разрешения импульсов один 
раз проводится идентификация пара-
метров двигателя. 
•   После следующего разрешения им-
пульсов один раз проводится Оптимиза-
ция при вращающемся двигателе (если 
активирована). 

Дополнительные сведения о 
панели управления см. 
Getting Started. 
При идентификации двига-
тель приводит ток и может 
поворачиваться до одной 
четверти оборота. 
Дополнительные сведения 
об идентификации сети, DC- 
контура и идентификации 
двигателя см. Функциональ-
ное руководство. 

Параметры для диагностирования (см. Списки параметров) 

r0002 Питание / привод: индикация режима работы 

r0046 Недостающие разрешения, дополнительные сведения см. главу 
Диагностирование 
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3.7 Указания для ввода в эксплуатацию линейных двигате-
лей (сервопривод) 

3.7.1 Общие сведения для ввода в эксплуатацию линей-
ных двигателей 

Перед вводом в эксплуатацию от двигателей нужно ответить на следующие вопросы: 

•   Выполняются ли предпосылки для ввода в эксплуатацию и проверены ли 
все пункты в чек-листе для ввода в эксплуатацию (см. главу 2)? 

Подробные сведения о линейных двигателях, подключении датчика и силовой 
части, о проектировании и монтаже содержатся в: 

/PJLM/ Руководство по проектированию линейные двига-
тели 1FN1, 1FN3 

Основное различия понятий для вращающихся и линейных приводов 

Таблица 3-10 основных различия  

Понятия для вращения Понятия для линейного движения

Угловая скорость Линейная скорость 

Момент Усилие 

Статор Первичная часть 

Ротор Вторичная часть 

Ротор Вторичная часть 

Направление вращения Направление перемещения 

Количество импульсов на оборот Шаг измерительной линейки 

Вращение Перемещение 

Контроль в обесточенном состоянии 

Могут производиться следующие проверки: 

1.Линейный двигатель 

- Какой линейный двигатель используется? 

1FN _ _ _ _ - _ _ _ _ _ - _ _ _ _ 

- Собран ли двигатель, готов ли он к включению? 

- Действует ли система охлаждения? 

2.Механика 

- Свободно ли двигается ось во всем диапазоне перемещений? 

- Соответствует ли воздушный зазор между первичной и вторичной ча-
стью и монтажные размеры указаниям изготовителя двигателей? 
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- Висячая ось:  
Действует ли (если используется) компенсация веса оси? 

- Тормоз:  
Правильно ли установлен тормоз (если используется) (см. 
функциональное руководство)? 

- Ограничение диапазона перемещений:  
Имеются ли механические конечные ограничители на обеих сторо-
нах пути перемещения, достаточна ли прочность их креплений? 

- Правильно ли уложены и закреплены подвижные кабельные выводы? 

3.Измерительная система 

- Какая измерительная система имеется в наличии? 

_ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ 

абсолютная или инкрементальная  abs □  inkr □ 

Шаг измерительной линейки _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ µм 

Нулевые метки (количество и положение) _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ 

- Где положительное направление движения привода?  
Где положительное направление счета измерительной системы? 
Инвертирование требуется (p0410)?   да □  нет □ 

4.Схема соединений 

- Силовая часть (подключение UVW, чередование фаз, правое вращение поля) 

- Защитный проводник подключен? 

- Экран заземлен? 

- Цепи контроля температуры:   
Присоединен ли кабель к пластине для подключения экрана? 

 −>Датчик температуры (Темп-F):  
С датчиком температуры (Темп-F) может точно изме-
ряться средняя температура обмотки. 

−>Переключатель температуры перегрева (Темп-S)  
Схема отключения по температуре (Темп-S) делает воз-
можным логический (перегрев / нет перегрева) контроль 
температуры каждой отдельной обмотки фаз двигателя. 
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! Опасность  
Электрические цепи Темп-F и Темп-S не являются разделенными ни между 
собой, ни с силовыми цепям в соответствии с требованиями «Надежного элек-
трического разделения» согласно VDE 0 160 / EN 50 178. 
Поэтому никакие электрические цепи SELV/PELV не могут быть связанными 
с ними. 

См. также /PJLM/ Руководство по проектированию линейных двигателей 1FN1, 1FN3 

- Анализ данных датчика температуры 

5.Подключение датчиков положения   
правильно ли подключена система датчиков к SINAMICS? 

3.7.2 Ввод в эксплуатацию: линейный двигатель с одной 
первичной частью 

Порядок действий для ввода в эксплуатацию с STARTER 

! 
Опасность  
Линейные приводы могут достигать существенно больших уско-
рений и скоростей чем обычные приводы. 

Чтобы избежать опасности для человека и машины, диапазон перемещений 
должен надежно ограничиваться. 
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Ввод в эксплуатацию двигателя с STARTER 

1.Выбор типа двигателя 

Стандартный двигатель может выбираться из списка двигателей или 
данные двигателя могут вводиться вручную для двигателей сторонних 
производителей. Должно вводиться количество параллельных первичных 
частей (p0306). 

Рис. 3-9 Маска в STARTER для двигателя 



p0305 -

p0311 -

p0315

p0316 -

p0322 -

p0323 -

p0338 -

p0341 -

p0350 -

p0356 -

p0312 -

p0317 -

p0318 -

p0319 -

p0320 -

p0326 -

p0329 -

p0348 -
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p0391 -

p0392 -
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Ввод в эксплуатацию 

Указания для ввода в эксплуатацию линейных двигателей (сервопривод) 

3-82 
© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

SINAMICS S120 Руководство по вводу в эксплуатацию, выпуск 06/05

2. Ввод данных двигателя  

Для двигателей сторонних производителей должны вводиться следующие 
параметры двигателя. 

Таблица 3-11 Данные двигателя  

Параметр Описание Замечание 

Номинальный ток двигателя 

Номинальная скорость двигателя 

Количество пар полюсов двигателя

Постоянная усилия двигателя 

Скорость двигателя максимальная 

Максимальный ток двигателя 

Предельный ток двигателя 

Масса двигателя 

Сопротивление холодного двигателя  

Индуктивность рассеяния статора 
двигателя 

Таблица 3-12 Опциональные данные двигателя, синхронный двигатель (линейный)  

Параметр Описание Замечание 

Номинальное усилие двигателя 

Постоянная напряжения двигателя

Ток состояния покоя двигателя 

Усилие состояния покоя двигателя 

Номинальный ток намагничивания 
двигателя 

Коэфф. коррекции опрокидывающего момента 

Ток идентификации положения 

Скорость начала ослабления поля 

Дополнительная индуктивность на стороне двигателя 

Адаптивное управление регулято-
ром тока: нижняя точка 

Адаптивное управление регулято-
ром тока: верхняя точка 

Адаптивное управление регулятором тока: П-
усиление масштабирование сверху 
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3. Определенные пользователем данные датчика 

При линейных двигателях датчик конфигурируется с помощью маски 
«Определенные пользователем данные датчика». 

Рис. 3-10 Маска STARTER данные датчика 

! Предупреждение  
При первом вводе в эксплуатацию линейных двигателей должна про-
исходить подстройка смещения угла коммутации (p0431). Дополни-
тельные указания по смещению угла коммутации и идентификации по-
ложения (сервопривод) см. Описание функций. 
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3.7.3 Ввод в эксплуатацию: линейные двигатели с несколь-
кими одинаковыми первичными частями 

Общего 

Если Вы уверены, что ЭДС нескольких двигателей имеют одинаковое положение 
по фазе, все выводы двигателей могут подключаться параллельно к одному ин-
вертору. 

Ввод в эксплуатацию параллельно включенных линейных двигателей базируется 
на вводе в эксплуатацию отдельного линейного двигателя. Количество парал-
лельно соединенных первичных частей вводится при конфигурировании привода 
в STARTER в маске «двигатель» (p0306). 

Сначала к приводу подключается только один линейный двигатель (двигатель 1) и 
настраивается как отдельный двигатель (1FNx ...). При этом смещение угла ком-
мутации автоматически устанавливается и записывается. 

Последовательно вместо двигателя 1 подключаются другие двигатели, и анало-
гично выполняется ввод в эксплуатацию для каждого из них. Здесь также смеще-
ние угла коммутации автоматически устанавливается и записывается. 

Если разница между смещением угла коммутации двигателя 1 и других двига-
телей меньше 10°, все двигатели могут подключаться в параллель и работать 
как n линейных двигателей (например, 2 ×1FN1xxx). 

Указание 
Только идентичные линейные двигатели (одинаковые силы, типы обмоток, типы 
вторичной части и воздушный зазор) могут быть включены параллельно. (Заказ-
ной номер параллельно-подключенных первичных частей должен быть одинако-
вым в смысле обмотки и/или длины первичной части.) 
Если линейные двигатели для одной оси будут включены параллельно, положе-
ние первичных частей должно быть упорядочено по отношению друг к другу и к 
вторичным частям с определенным шагом, чтобы обеспечивалось согласован-
ное электрическое фазовое положение. 

Дополнительное см.: /PJLM/ Руководство по проектированию линейных 
двигателей 1FN1, 1FN3 
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Датчик температуры и электрическая схема соединений 

Температурные датчики могут оцениваться, например, как указано ниже: 

•   Аналоговый датчик температуры (например, KTY) 

- Двигатель 1: анализ данных датчика в приводе 

- Двигатель n: не подключен (замкнут накоротко и не объединен с PE) 

•   Релейный датчик температуры (например, PTC) 

- Двигатель 1 до n: анализ данных датчика в контроллере 

См. также: /PJLM/ Руководство по проектированию линейных двигате-
лей 1FN1, 1FN3 

! 
Предупреждение  
Обратите внимание при присоединении цепей контроля температуры на меро-
приятия по надежному электрическому разделению согласно DIN EN 50178. 

См. также:/PJLM/ Руководство по проектированию линейных двигателей 
1FN1, 1FN3 

3.7.4 Тепловая защита двигателя 

Описание 

Для тепловой защиты двигателя имеются в распоряжении две независимых це-
пи контроля в первичных частях 1FN1, 1FN3. 

С датчиком температуры (Темп-F), представляющим собой датчик температуры 
(KTY 84) может абсолютно измеряться средняя температура обмотки. 
Схема отключения по температуре (Темп-S) делает возможным цифровой кон-
троль температуры перегрева каждой отдельной обмотки фаз двигателя. 

Обе цепи контроля температуры Темп-F и Темп-S независимы друг от друга и 
могут применяться для защиты двигателя по отдельности или вместе. Для за-
щиты от перегрева двигателя обязательно должна применяться, по меньшей 
мере, защита Темп _S. 

Схемотехника и техника подключения Темп-F и Темп-S подробно описаны в: 
/PJLM/ Руководство по проектированию линейных двигателей 1FN1, 1FN3. 

! 
Опасность  
Электрические цепи Темп-F и Темп-S не являются разделенными ни между 
собой, ни с силовыми цепям в соответствии с требованиями «Надежного 
электрического разделения» согласно VDE 0 160 / EN 50 178. 
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! Опасность  
Для тепловой защиты двигателя Темп-S должен использоваться обязательно, 
неподключение Темп-S недопустимо! 

Темп-F может подключаться для целей ввода в эксплуатацию или тестирова-
ния опционально к измерительному прибору. 

При нормальной эксплуатации клеммы Темп-F нужно замыкать накоротко и под-
ключать на PE. 

Указание 
Датчик температуры (Темп-F) оценивает только температуру обмотки одной 
фазы в первичной части. Однако фазы в синхронном двигателе нагружаются 
по-разному, так что в неблагоприятном случае не измеряемые фазы могут 
нагреваться до более высоких температур. 

Указание 
Подключение Темп-F к модулям датчиков системы привода SINAMICS, без 
применения специального защитного модуля, не достигается надежное элек-
трическое разделение цепей. 

При обслуживании и подключении Темп-F нужно исходить из того, что при 
включенном приводе со стороны двигателя на клеммах, а также в кабелях 
подключения Темп-F могут возникать опасные напряжения - поэтому все пе-
реключения нужно выполнять при снятом напряжении. 

Указание 
При подключении Темп-S к ПЛК или к модулям датчиков SINAMICS, без примене-
ния блока защиты двигателя с помощью терморезисторов 3RN1013-1BW10 или 
специального защитного модуля, не достигается надежное электрическое разде-
ление цепей. 

При обслуживании и подключении Темп-S нужно исходить из того, что при вклю-
ченном приводе со стороны двигателя на клеммах, а также в кабелях подключе-
ния Темп-F могут возникать опасные напряжения - поэтому все переключения 
нужно выполнять при снятом напряжении. 

Указания для анализа температурных датчиков 

См.: /PJLM/ Руководство по проектированию линейных двигателей 1FN1, 1FN3 
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3.7.5  Измерительная система 

Определение направления регулирования 

Направление регулирования оси настраивается тогда, когда положительное на-
правление привода (= правое направление вращения поля U, V, W) не соответ-
ствует положительному направлению счета измерительной системы. 

Указание 
Указания к определению направления привода относятся только к двигателям 
Siemens (двигатели 1FNx). 
Если положительное направление привода и положительное счетное направ-
ление измерительной системы не совпадают, то истинное значение скорости 
при вводе в эксплуатацию должно быть инверсным (p0410.0). 
Направление регулирования может проверяться также путем начального пара-
метрирования привода и перемещения двигателя вручную при заблокированных 
разрешениях силовой части. 
Если ось перемещается в положительном направлении, то истинное значение 
скорости также должно быть положительным. 

Определение направления движения привода 

Направление привода положительно тогда, когда первичная часть относи-
тельно вторичной части передвигается кабельным вводом назад. 

Вторичная часть (магниты) 

Вторичная часть (магниты) 

Первичная 
часть Кабельный ввод 

Первичная 
часть Кабельный ввод 

N - маркировка Север-
ного полюса 

N - Северный полюс 

Рис. 3-11 Определение положительного направления привода 
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Определение направления счета измерительной системы 

Определение направления счета зависит от измерительной системы. 

•   Измерительные системы фирмы Heidenhain 

Указание 
Направление счета измерительной системы положительно тогда, когда рас-
стояние между считывающей головкой и шильдиком увеличивается. 

Считывающая головка 

Шильдик 
Измеритель-
ная линейка +

+

Рис. 3-12 Определение направления счета измерительных систем фирмы Heidenhain 

•   Измерительные системы от фирмы Renishaw (например, RGH22B) 

Так как контрольная метка при Renishaw RGH22B имеет зависимую от направле-
ния позицию, датчик должен параметрироваться с помощью кабелей управления 
BID так, чтобы контрольная метка выдавалась только в одном направлении.   
Направление (положительное / отрицательное) зависит от геометрического распо-
ложения в машине и начального направления реферирования. 

Таблица 3-13 

Сигнал Цвет кабеля Круглый разъ-
ем 12-пол. 

Соединить с 

+5 В 0 В 

черный Пин 9 Контрольные 
метки в обоих 
направлениях 

Контрольные 
метки в одном 
направлении 

оранжевый Пин 7 положительные 
направления 

отрицательное 
направление 

+5 В коричневый Пин 12

0 В белый Пин 10

Счетное направление измерительной системы положительно тогда, когда считы-
вающая головка относительно золотой ленточки передвигается в направлении 
отвода кабелей. 

Золотые ленточки Считывающая 
головка 

Измерительная 
система 

Рис. 3-13 Определение направления счета для измерительных систем 
фирмы Renishaw 
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Указание 
Если считывающая головка связана механически с первичной частью, на-
правление отвода кабелей должно быть противоположным. Иначе истинное 
значение инвертируется!  

3.7.6 Контрольные измерения для линейного двигателя 

Зачем измерять? 

Если после ввода в эксплуатацию и настройки линейного двигателя появляются 
необъяснимые сигналы ошибок, все сигналы должны проверяться с помощью 
осциллографа. 

Проверка порядка следования фаз U-V-W 

При параллельно включенных первичных частях ЭДС_U двигателя 1 должна совпа-
дать по фазе с ЭДС_U от двигателя 2. Это относится также к ЭДС_V и ЭДС_W.   
Это обязательно должно проверяться при контрольном измерении. 
Порядок действий при контрольном измерении: 

•   Обесточить привод. 

•   Внимание: дождаться разряда промежуточного контура! 

•   Отсоединить силовые кабели от привода. Параллельные первичные 
части разъединить. 

•   С помощью сопротивлений 1кОм создать искусственную нулевую точку. 

1 кОм 

Линей-
ный 
двига-
тель 

ЭДС_U 
1 кОм 1 кОм 

ЭДС_W ЭДС_V

Рис. 3-14 Схема для контрольного измерения 
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При положительном направлении движения порядок следования фаз должен 
быть U - V - W.   
Направление привода положительно тогда, когда первичная часть относи-
тельно вторичной части передвигается кабельным вводом назад. 

Вторичная часть (магниты) 

Вторичная часть (магниты) 

Первичная 
часть Кабельный ввод 

Первичная 
часть Кабельный ввод 

N - маркировка Север-
ного полюса 

N - Северный полюс 

Рис. 3-15 Определение положительного направления привода (правое 
направление вращения поля) 

Определение угла коммутации осциллографом 

После подключения осциллографа привод должен сначала пройти нулевую 
метку, чтобы точно синхронизироваться. 

Смещение угла коммутации определяется путем измерения ЭДС и нормирован-
ного электрического положения полюса на аналоговых выходах. 

Рис. 3-16 Осциллограммы 
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Определение каналов (Ch1... Ch4):
•   Ch1: ЭДС фазы U относительно средней точки 

•   Ch2: ЭДС фазы V относительно средней точки 

•   Ch3: ЭДС фазы W относительно средней точки 

•   Ch4: Стандартизованный электрический угол на аналоговом выходе 

Рис. 3-17 Пример настройки измерительной розетки T0 на CU320 

Для синхронизируемого привода разница между ЭДС фазы U и электрическим 
положением ротора должна составлять максимум 10°. 

Если разница больше, смещение угла коммутации должно корректироваться. 

■
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Место для заметок 
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Коммуникация по PROFIBUS 

Эта глава описывает следующие темы к коммуникации по PROFIBUS: 

•   Общие сведения о PROFIBUS 

•   Ввод в эксплуатацию PROFIBUS 

•   Циклическая коммуникация 

•   Ациклическая коммуникация 

•   Motion Control по PROFIBUS 

4
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4.1 Общие сведения о PROFIBUS 

4.1.1 Общие сведения о PROFIBUS для SINAMICS 

Общее 

PROFIBUS - это международный открытый стандарт полевой шины широкого примене-
ния для автоматизации производства и технологических процессов. 

Независимое от производителя качество и открытость гарантируются стандартами: 

•   Международный стандарт EN 50170 

•   Международный стандарт IEC 61158 

PROFIBUS оптимизирован для быстрой и надежной передачи данных на полевом 
уровне. 

Указание 
Стандартный PROFIBUS для техники привода описан в следующей литературе: 

Литература: /P5/ PROFIDrive Profile Drive Technology 

Предостережение  
При первой синхронизации модули питания и все преобразователи приводов 
при управлении через такт-синхронный PROFIBUS переходят в состояние за-
прета импульсов (примерно 1 с). Затем происходит возвращение импульсов. 
Это относится как к такт-синхронным, так и не такт-синхронным приводам в 
пределах комплектного привода. У не такт-синхронных приводов при этом не 
возникает никакого предупреждения или ошибки. В случае потери такта 
PROFIBUS при работающей синхронизации все приводы преобразователя ос-
танавливаются с ошибкой F01911. Модуль питания остается в работе если он 
не получает данные процесса по PROFIBUS. 

При этом могут возникать следующие эффекты: 

- Перегрузка по току при возвращении импульсов 

- Приводы, которые должны обязательно непрерывно двигаться (например, 
при производстве волокон) будут остановлены. 

! Предостережение  
Ошибочная установка разъема CAN вместо PROFIBUS приводит к выходу из 
строя ведущего CAN. 
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Ведущий и ведомый 
•   Свойства ведущего и ведомого 

Таблица 4-1 Свойства ведущего и ведомого  

Свойства Ведущий Ведомый 

Как участник шины активный пассивный 

Передача сообщений разрешено без внешнего 
запроса  

возможно только по запросу 
ведущего  

Прием сообщений возможно без ограниче-
ний  

разрешен только прием и 
квитирование  

•   Ведущий 

Различают следующие классы ведущих: 

–  Ведущий класс 1 (DPMC1): 

Центральные станции автоматизации, которые циклически и ациклически об-
мениваются данными с ведомыми. Коммуникация между ведущими также 
возможна. 

Примеры: SIMATIC S5, SIMATIC S7 

–  Ведущий класс 2 (DPMC2): 

Устройства для конфигурирования, ввода в эксплуатацию, обслуживания и 
наблюдения за работой шины. Устройства, которые обмениваются данны-
ми с ведомыми и ведущими только ациклически. 

Примеры: программаторы, приборы для обслуживания и наблюдения 
•   Ведомые 

Приводы SINAMICS является ведомым относительно PROFIBUS. 

Методы доступа к шине 

PROFIBUS работает по методу эстафетного доступа, т.е. активные станции (ве-
дущие) получают в логическом цикле право передачи на определенный интер-
вал времени. 

В пределах этого окна времени ведущий с правом передачи может осуществ-
лять коммуникацию с ведомыми и/или общаться с другими ведущими. 
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Телеграмма PROFIBUS для циклической передачи данных и ациклических служб 

Для каждого преобразователя привода при циклическом обмене данными процес-
са имеется по одной телеграмме для передачи и приема всех данных процесса. 
Для всех ациклических служб (чтения и записи параметров) под одним PROFIBUS -
адресом отправляется собственная телеграмма. Передача ациклических данных 
происходит с более низким приоритетом, чем циклическая передача. 

Общая длина телеграммы растет с количеством объектов привода, которые при-
нимают участие в обмене данными процесса. 

Последовательность объектов привода в телеграмме 

Последовательность объектов привода в телеграмме на стороне привода указана
в p0978 [0...15] и может также изменяться с помощью этого параметра. 

С помощью инструмента ввода в эксплуатацию STARTER текущая последователь-
ность объектов привода системы показывается в режиме Online: −> «Drive Unit» −> 
«Configuration». 

При создании конфигурации на стороне ведущего (например, в HW-Konfig) пред-
назначенные для передачи данных процесса объекты привода вставляются в 
телеграмму в этой последовательности. 

Следующие объекты привода могут обмениваться данными процесса: 

Объект привода 
•   Активная система питания (A_INF) 

•   Базовая система питания (B_INF) 

•   Система питания Smart (S_INF) 

•   Сервопривод 

•   Векторный привод 

•   Терминальный модуль 15 (TM15DI / DO) 

•   Терминальный модуль 31 (TM31) 

•   Терминальная плата 30 (TB30) 

•   Модуль управления  (CU) 
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Указание 

Последовательность объектов привода в конфигурации должна совпадать с 
их последовательностью в системе привода. 

Строение телеграммы зависит от учитываемых при конфигурировании объектов 
привода. Допустимы конфигурации, которые учитывают не все имеющиеся в сис-
теме объекты привода. 

Пример:

Система приводов как в главе 4.1.2. 

например, возможны следующие конфигурации: 

−> Конфигурация с SERVO, SERVO, SERVO 

−> Конфигурация с A_INF, SERVO, SERVO, SERVO, TB30 

−> и другие 



SERVO
1

SERVO
2

SERVO
3

1 2 3 4 5
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4.1.2 Пример: строение телеграммы для циклической передачи 
данных 

Постановка задачи 

Система приводов состоит из следующих объектов привода: 

•   Модуль управления  (CU_S) 

•   Активная система питания (A_INF) 

•   SERVO 1 (состоит из однодвигательного модуля и дополнительных компонентов)

•   SERVO 2 (состоит из двухдвигательного модуля подключение X1 и до-
полнительных компонентов) 

•   SERVO 3 (состоит из двухдвигательного модуля подключение X2 и до-
полнительных компонентов) 

•   Терминальная плата 30 (TB30) 

Между объектами привода и системой автоматизации верхнего уровня должен 
происходить обмен данными процесса. 

•   Используемые телеграммы: 

- Телеграмма 370 для Активной системы питания 

- Стандартная телеграмма 6 для сервопривода 

- Пользовательская телеграмма для терминальной платы ТВ30 

Конфигурация компонентов и телеграмм 

Из заданного строения компонентов следует представленное на следующем ри-
сунке строение телеграмм. 

profibus_bsp_kompo_telegr.vsd 
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Рис. 4-1 Конфигурация компонентов и телеграмм 

Последовательность телеграмм может проверяться и изменяться в 
p0978 [0...15]. 
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Установки при конфигурировании (например, HW-Konfig для SIMATIC S7) 

Компоненты при проектировании отображаются как объекты. 

На основе представленного на рис. 4-1 строения телеграммы свойства ведомых 
объектов нужно конфигурировать как указано ниже: 

•   Активная система питания (A_INF): Телеграмма 370 

•   SERVO 1: Стандартная телеграмма 6 

•   SERVO 2: Стандартная телеграмма 6 

•   SERVO 3: Стандартная телеграмма 6 

•   Терминальная плата 30 (TB30): Пользовательский тип 

Обзор свойств ведомых DP 

Рис. 4-2 Свойства ведомого - обзор 
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При выборе вкладки «Детали» показываются свойства конфигурируемого исполне-
ния телеграммы (например, адреса ввода/вывода, разделители). 

DP ведомого свойства - детали 

Рис. 4-3 Свойства ведомого - детали 

Объекты в телеграмме разделяются, как указано ниже: 

•   Слот 4 и 5:  Объект 1−> Активная система питания (A_INF) 

•   Слот 7 и 8:  Объект 2−> Сервопривод 1 

•   Слот 10 и 11:  Объект 3−> Сервопривод 2 

и т.д.
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4.2 Ввод в эксплуатацию PROFIBUS 

4.2.1 Общие сведения для ввода в эксплуатацию 

Интерфейсы и диагностические светодиоды 

Интерфейс PROFIBUS с LED и адресным переключателем имеется на модуле 
управления по умолчанию. 

PROFIBUS 

Интерфейс 

PROFIBUS 

Адресный пе-
реключатель 

Модуль управления 

PROFIBUS 

Диагностический LED 
«DP1» 

Рис. 4-4 Интерфейс и диагностические светодиоды 

•   Интерфейс PROFIBUS

Интерфейс PROFIBUS описан в следующей литературе: 
Литература: / 
GH1/ 

SINAMICS S120 Руководство   
Модули управления и дополнительные компоненты системы 

•   Диагностический светодиод PROFIBUS 

Описание диагностического светодиода −> см. главу 6.1.1. 

Указание 

В интерфейс PROFIBUS (X126) может подключаться адаптер те-
лесервиса для дистанционной диагностики. 
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Установка адреса PROFIBUS  

Имеются две возможности для установки адреса PROFIBUS: 

1. С помощью адресного переключателя PROFIBUS на Модуле управления 

–  p0918 только для чтения и показывает установленный адрес. 

–  Изменения вступают в силу только после POWER ON. 

2. С помощью p0918 

–  Только если все адресные переключатели PROFIBUS от S1 до S7 уста-
новлены на ON или OFF. 

-  Изменение адреса в параметре должно копироваться функцией «RAM to 
ROM» для сохранения в энергонезависимой памяти. 

- Изменения вступают в силу только после POWER ON. 

Пример:

Установка адреса PROFIBUS на адресном переключателе PROFIBUS на CU320. 

profibus_Адрес.vsd 

Значение 

ON

OFF

20

1 
21

2 
22

4 
23

8 
24

16
25

32
26

64

S1 

Пример 

1

ON

OFF 

S7 ...

+    4 + 32 = 37

Рис. 4-5 Пример: адрес PROFIBUS задается адресным переключателем на Модуле 
управления  

Указание  
Заводской установкой является «ON» или «OFF» для всех переключателей. При 
обеих этих установках адрес PROFIBUS устанавливается в параметре p0918.  
Параметр p0918 относится к CU (входит в набор параметров Модуля управле-
ния) и в заводской установке = 126. 

Адрес 126 предусмотрен для ввода в эксплуатацию. Допустимы 
адреса PROFIBUS  1 ... 126. 

При подключении нескольких CU к одной шине PROFIBUS адреса должны ус-
танавливаться по-разному. Нужно учитывать, что на шине PROFIBUS каждый 
адрес может использоваться только один раз. Это можно обеспечить адрес-
ным переключателем или селективной установкой параметра p0918 при по-
следовательном параметрировании p0918 и переключении 24В - питания. 

Установленный в переключателе адрес показывается в r2057.  
Каждое изменение адреса на шине становится действительным только после 
POWER ON. 
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Основной файл преобразователя 

В основном файле преобразователя однозначно и полностью описаны признаки 
ведомых PROFIBUS. Файлы GSD – это ASCII файлы фиксированного формата. 

Имеются следующие GSD - файлы для SINAMICS S120: 

•   si0280e5. gse Английский 

•   si0280e5. gsf Французский 

•   si0280e5. gsg Немецкий 

•   si0280e5. gsi Итальянский 

•   si0280e5. gss Испанский 

Файлы GSD соответствуют руководствам GSD версии 4 и делают возможным 
конфигурирование такт-синхронного режима. Для применения с SIMATIC тре-
буется STEP7 от V5.1 SP3. 

файлы GSD можно найти: 

•   В Интернете по адресу: http://www4.ad.siemens.de/WW/view/de/113204 

•   На инсталляционном CD STARTER 
Заказной № 6SL3072-0AA00 0AGx 

•   На карточке CompactFlash в каталоге  
\\SIEMENS\SINAMICS\DATA\CFG\ 

Указание для ввода в эксплуатацию VIK-NAMUR 

Чтобы использовать привод SINAMICS как привод VIK, должна устанавливаться 
стандартная телеграмма 20 и активироваться идентификационный номер VIK-
NAMUR в p2042 =1. В этом случае может использоваться только файл NAMUR-
GSD. 

Идентификация устройств 

Для обзора и диагностирования всех участников в PROFIBUS имеются средства 
идентификации отдельных ведомых. 

Сведения о каждом ведомом находятся в следующем специфическом 
CU-параметре: 

r0964 [0...6] Идентификация устройств 
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Сопротивление-терминатор шины и экранирование 

Надежная передача данных по PROFIBUS зависит, в том числе от правильной 
установки терминаторов шины и экранирования PROFIBUS. 

•   Сопротивление-терминатор шины 

Имеющееся в разъеме PROFIBUS сопротивление нужно устанавливать, как 
указано ниже: 
–  Первый и последний участник на шине: нагрузочный резистор включен 
–  Другие участники на шине: нагрузочный резистор выключен 

•   Экранирование кабелей PROFIBUS

Экран кабелей должен заземляться в разъеме по большой площади с 
двух сторон. 

Литература: /GH1/ SINAMICS S120 Руководство по модулям 
управления и дополнительным компонентам 
системы 
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4.2.2 Выполнение ввода в эксплуатацию 

Предпосылки и проверки для ввода в эксплуатацию

ведомый PROFIBUS 

•   Устанавливаемый адрес PROFIBUS известен. 

•   Тип телеграммы каждого объекта привода известен. 

ведущий PROFIBUS 

•   Свойства ведомых SINAMICS S120 в отношении коммуникации должны 
иметься в ведущем (файл GSD или Drive ES Slave-OM). 

Шаги ввода в эксплуатацию (пример с SIMATIC S7) 

1. Установить адрес PROFIBUS для ведомого. 

См. главу 4.2.1 

2. Установить тип телеграммы для ведомого 

См. главу 4.3.1 

3. Выполнить в HW-Konfig следующее: 

–  Подключить привода к PROFIBUS и установить адреса. 

–  Установить тип телеграммы. 

В каждом объекте привода при обмене данными процесса через PROFIBUS дол-
жен устанавливаться такой же тип телеграммы, как и в ведомом. 

Может устанавливаться также у участника и соответственно объекта «Без 
PZD» (например, модуль питания управляется от клемм). 

4. Адреса ввода/вывода нужно задавать в соответствии с прикладной программой. 
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4.2.3  Возможности диагностирования 

Диагностирование в параметрах (см. Списки параметров) 

•   r2050 CO: PZD PROFIBUS принимаемое слово 
•   r2053 PROFIBUS PZD передаваемое слово 
•   r2054 Состояние PROFIBUS (CU _S) 
•   r2055 PROFIBUS диагностирование стандарт (CU _S) 
•   r2060 CO: PZD PROFIBUS принимаемое двойное слово 
•   r2063 PROFIBUS PZD передаваемое двойное слово 
•   r2064 PROFIBUS диагностирование тактовая синхронизация (CU _S) 
•   r2065 PROFIBUS диагностирование ведущий контрольный сигнал 
•   r2075 Смещение телеграммы PROFIBUS передаваемые PZD 
•   r2076 Смещение телеграммы PROFIBUS передаваемые PZD 
•   r2090 BO: PZD1 PROFIBUS прием в побитном режиме 

Диагностирование посредством светодиодов DP1 (см. главу 6.1) 

4.2.4 Адресация SIMATIC HMI 

Устройства SIMATIC HMI, которые могут функционировать как PROFIBUS мастер 
класса 2 могут непосредственно подключаться к SINAMICS. Для SIMATIC HMI 
SINAMICS ведет себя как SIMATIC S7. Для доступа к параметрам привода суще-
ствуют простые правила: 

•   Номер параметра = номер блока данных 

•   Индекс параметра = биты 0 - 9 смещения блока данных 

•   Номер объекта привода = биты 10 - 15 смещения блока данных 

Pro Tool и WinCC flexible 

SIMATIC HMI может проектироваться с помощью «ProTool» или «WinCC flexible». 

Нужно учитывать следующие специфические установки для приводов при 
проектировании с ProTool и соответственно WinCC flexible. 

Управление: протокол всегда «SIMATIC S7 - 300/400» 

Таблица 4-2 Дополнительные параметры  

Поле Значение

Параметры сети - профиль 

Параметры сети - скорость передачи любое значение 

Адрес партнера по коммуникации Адрес PROFIBUS привода 

Партнер по коммуникации 
гнездо / корзина блоков 

не имеет значения, 0 
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Таблица 4-3 Переменные величины: регистр «Общее»  

Поле Значение 

Имя любое значение 

Управление любое значение 

Тип в зависимости от значения параметра:  
INT: для целых 16-битных 
DINT: для целых 32-битных 
WORD: для 16-битных без знака 
REAL: для чисел с плавающей запятой 

Диапазон 

DB (номер блока данных) Номер параметра 
1 ... 65535 

DBB, DBW, DBD (смещение 
блока данных) 

Номер объекта привода и индекс 
Бит 15 - 10: объект привода 0 ... 63  
Бит 9 - 0: индекс 0 ... 1023 
или иначе:  
DBW = 1024 * № объекта привода + индекс 

Длина не активен 

Цикл контроля любое значение 

Количество элементов 

Дробные части любое значение 

Указание 
•   Вы можете использовать SIMATIC HMI с приводом без дополнительного управляюще-

го контроллера.  
Возможно только простое соединение «Punkt-zu-Punkt» с 2 участниками. 

•   Применимые для привода функции HMI - только «переменные». Другие функции не 
применимы (например, «сообщения» или «рецепты»). 

•   Доступ к отдельным значениям параметров возможен. Невозможен доступ к массивам, 
описаниям или текстам. 
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4.3  Циклическая коммуникация 

Циклическая коммуникация используется для передачи критичных ко времени 
данных процесса. 

4.3.1 Телеграммы и данные процесса 

Общее 

Выбор телеграммы в p0922 определяет данные процесса на стороне привода, 
которые передаются между ведущим и ведомым. 

С точки зрения ведомых принятые данные процесса представляют собой при-
нимаемые и передаваемые слова данных процесса. 

Принимаемые и передаваемые слова состоят из следующих элементов: 

•   Принимаемые слова:  слова управления и заданные значения 

•   Передаваемые слова: слова состояния и истинные значения 

Какие телеграммы имеются? 

1. Стандартные телеграммы 

Стандартные телеграммы построены в соответствии с профилем 
PROFIDRIVE. Внутреннее соединение данных процесса происходит ав-
томатически соответственно установленного номера телеграммы. 

Следующие стандартные телеграммы задаются в p0922: 

– 1 Регулирование скорости, 2 слова 

– 2 Регулирование скорости, 4 слова 

– 3 Регулирование скорости, 1 датчик положения 

– 4 Регулирование скорости, 2 датчика положения 

– 5 DSC, 1 датчик положения 

– 6 DSC, 2 датчика положения 

– 20 Регулирование скорости, VIK-NAMUR 



SERVO, VECTOR CU_S A_INF, B_INF,
S_INF, CU_S,
TB30, TM31,
TM15DI/DO

r2060[0 ... 14] -

r2050[0 ... 15] r2050[0 ... 4]

r2090.0 ... 15
r2091.0 ... 15
r2092.0 ... 15
r2093.0 ... 15

r2090.0 ... 15
r2091.0 ... 15

p2080[0 ... 15], p2081[0 ... 15], p2082[0 ... 15], 
p2083[0 ... 15] / r2089[0 ... 3]

p2061[0 ... 14] -

p2051[0 ... 18] p2051[0 ... 6] p2051[0 ... 4]

p2099[0 ... 1] / r2094.0 ... 15, r2095.0 ... 15

Коммуникация по PROFIBUS
Циклическая коммуникация

4-109
© Siemens AG 2004 All Rights Reserved 
SINAMICS S120 Руководство по вводу в эксплуатацию, выпуск 06/05 

2. Специфические для изготовителя телеграммы 

Специфические телеграммы построены в соответствии с внутренними уста-
новками фирмы-изготовителя. Внутреннее соединение данных процесса про-
исходит автоматически соответственно установленного номера телеграммы.

Следующие специфические телеграммы задаются в p0922: 

– 102 Регулирование скорости с сокращением момента, 1 датчик положения 

– 103 Регулирование скорости с сокращением момента, 2 датчика положения 

– 105 DSC с сокращением момента, 1 датчик положения 

– 106 DSC с сокращением момента, 2 датчика положения 

– 116 DSC с сокращением момента, 2 датчика положения 

– 352 Регулирование скорости, PCS7 

– 370 Телеграмма для модуля питания 

– 390 Телеграмма для модуля управления (объект привода 1, DO1), 
бинарные входы/выходы 

– 391 Телеграмма для модуля управления  (объект привода 1, DO1), Би-
нарные входы/выходы и измерительные входы 

3. Свободные телеграммы (p0922 = 999) 

Принимаемая и передаваемая телеграмма может свободно проектироваться 
соединением данных процесса для приема передачи данных процесса с по-
мощью техники BICO. 

Таблица 4-4 Принимаемые данные процесса и передаваемые данные процесса  

Принимаемые данные процесса 

Вых. коннектор DWORD 

Вых. коннектор WORD 

Выходной бинектор 

Свободные преобразовате-
ли бинекторы-коннектор 

Передаваемые данные процесса 

Входной коннектор DWORD

Входной коннектор WORD

Свободные преобразовате-
ли бинекторы-коннектор 
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Указания к соединениям телеграмм 

При изменении от p0922 = 999 (заводская установка) на p0922 ≠ 999 свободные 
соединения телеграммы блокируются и заменяются автоматическими. 

Указание 
Исключения - телеграммы 20, 352, там можно свободно присоединяться к 
передаваемой телеграмме PZD06 и принимаемым телеграммам от PZD03 
до PZD06. 

При изменении с p0922 ≠ 999 на p0922 = 999 предыдущее соединения 
телеграммы сохраняются и могут изменяться в дальнейшем. 

При изменении p0922 = 999 и p2079 ≠ 999 параметрированные в p2079 соеди-
нения телеграммы блокируются и заменяются автоматическими, однако теле-
грамма может расширяться в направлении передачи. 

И то и другое может использоваться для комфортабельного создания свободных 
соединений телеграммы на основе уже существующих стандартных телеграмм. 

Указания к построению телеграммы 

Содержание p0978 может пересортировываться и вставляться нуль, чтобы отме-
тить те объекты привода, которые участвуют в обмене данными процесса, а так-
же чтобы устанавливать их последовательность в обмене данными. Объекты 
привода, которые вставлены после первого нуля, недоступны для обмена дан-
ными процесса. 

В p0978 дополнительно может несколько раз вставляться значение 255. 
P0978 [n] = 255 эмулирует один видимый для PROFIBUS - ведущего пустой объект 
привода без фактического обмена данными процесса. Это делает возможным цик-
лическую коммуникацию PROFIBUS - ведущего без изменения проекта и приводов 
с изменяемым количеством объектов. 

Указание 
•   Для соответствия профилю ProfiDrive должно учитываться следующее: 

- принимаемое слово PZD 1 должно использоваться как слово управления 1 (STW1) 
- передаваемое слово PZD 1 должно использоваться как слово состояния 1 (ZSW1) 

Для PZD1 нужно использовать формат WORD. 
•   Один PZD соответствует одному слову. 

Только один из параметров соединения p2051 или p2061 может иметь значе-
ние 0 для слова PZD. 

•   Физические величины формата слово и двойное слово вставляются в теле-
грамму как относительные величины.  
При этом значения p200x служат базовыми величинами (значение телеграм-
мы = 4000hex и соответственно 40000000hex при двойных словах, если ис-
ходная величина имеет значение p200x). 
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Строение телеграмм 

Рис. 4-6 Строение телеграмм 
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В зависимости от объекта привода могут использоваться только определен-
ные телеграммы: 

Объект привода Телеграммы

•   A_INF p0922 = 370, 999 

•   B_INF p0922 = 370, 999 

•   S_INF P0922 = 370, 999 

•   SERVO p0922 = 2, 3, 4, 5, 6, 102, 103, 105, 106, 116, 999 

•   VECTOR p0922 = 1, 20, 352, 999 

•   TM15DI / DO Никакого предопределения телеграммы 

•   TM31 Никакого предопределения телеграммы 

•   TB30 Никакого предопределения телеграммы 

•   CU p0922 = 390, 391 

В зависимости от объекта привода следующее максимальное количество данных 
процесса может переноситься при пользовательском определении телеграммы: 

Объект привода Максимальное количество PZD для передачи и приема 

•   A_INF 5 

•   B_INF 5 

•   S_INF 5 

•   SERVO Передача 19, прием 16 

•   VECTOR Передача 19, прием 16 

•   TM15DI / DO 5 

•   TM31 5 

•   TB30 5 

•   CU Передача 7, прием 5 
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Режим интерфейса 

Режим интерфейса служит для адаптации назначения управляющих слов и слов 
состояния к другим системам привода и стандартным интерфейсам. 

Режим может устанавливаться, как указано ниже: 

Значение Режим интерфейса 

•   p2038 = 0 SINAMICS (заводская установка) 

•   p2038 = 1 SIMODRIVE 611 Universal 
•   p2038 = 2 VIK-NAMUR 

Действия: 

1. Установить p0922 ≠ 999  

2. Установить p2038 = Желаемый режим интерфейса 

При выборе телеграммы из диапазона 100...199 режим интерфейса устанавлива-
ется фиксировано (p2038 = 1) и не может изменяться. 

Выбор стандартной телеграммы 20 приводит к установке фиксированного ре-
жима интерфейса (p2038 = 2 установлено). Назначение не может изменяться. 

При изменении телеграммы, которая определяет фиксированный режим интер-
фейса (например, p0922 = 102), на другую телеграмму (например, p0922 = 3), ус-
тановка в p2038 сохраняется. 

Обзор функциональных схем (см. списки параметров) 

•   2410 адрес PROFIBUS, диагностирование 
• ... 

•   2483 Передаваемая телеграмма свободно соединяется с BICO 
(p0922 =999) 
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4.3.2 Контроль пропуска телеграммы

Описание 

После пропуска телеграммы и истечения времени контроля (t_An) бит r2043.0 ус-
танавливается на «1» и выдается предупреждение A01920. Выходной бинектор 
r2043.0 может использоваться, например, для быстрой остановки.  
По истечении времени задержки p2044 выдается ошибка F01910. Ошибка F01910 
вызывает у модуля питания реакцию СТОП2 (блокировка импульса) и у приводов 
реакцию СТОП3 (быстрая остановка). Если остановка не требуется, реакция мо-
жет быть перепараметрирована. 

Ошибка F01910 может также квитироваться сразу. Привод может тогда экс-
плуатироваться без PROFIBUS. 

r2043.0 Циклические теле-
граммы от ведущего

Рис. 4-7 Контроль пропуска телеграммы 

Пример быстрой остановки при пропуске телеграммы 

Предпосылки 

Привод с активным модулем питания и однодвигательным модулем. 

Активирован режим работы VECTOR. 

Привод находится после времени торможения (p1135) 2 секунды в состоянии 
покоя. 

Установки: 

•   A_INF p2044 = 2 

•   VECTOR p2044 = 0 

Действия: 

После пропуска телеграммы (t> t _An) выходной бинектор r2043.0 объекта привода 
CU устанавливается на «1». Одновременно у объекта привода A_INF возникает 
предупреждение A01920, у VECTOR предупреждение A01920 и ошибка F01910. С 
ошибкой F01910 вызывается СТОП3 привода. По истечении времени задержки 
(p2044) 2 секунды возникает ошибка F01910 на модуле питания и выполняется 
СТОП2. 



STW1 1 U16

STW2 3 U16

NSOLL_A 5 I16 p1070

NSOLL_B 7 I32 p1155
p1430(DSC)

G1_STW 9 U16 p0480[0]

G2_STW 13 U16 p0480[1]

G3_STW 17 U16 p0480[2]

A_DIGITAL 22 U16

XERR 25 I32 p1190

KPC 26 I32 p1191

MOMRED 101 I16 p1542

MT_STW 130 U16 p0682

E_STW1 320 U16

CU_STW 500 U16
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4.3.3 Описание слова управления и заданных значений 

Указание 
В этой главе представлено назначение и значения данных процесса в режиме 
интерфейса SINAMICS (p2038 = 0). 
Для соответствующих данных процесса указаны параметры - базовые значе-
ния. В основном данные процесса нормируются параметрами p2000 ... r2004. 
Наряду с этим имеют значение следующие нормирования:  
Температура 100°C соответствует 100% и соответственно 0°C = 0%  
Электрический угол 90° соответствует также 100% и соответственно 0° = 0%. 

Дополнительные указания см. главу 7.4. 

Обзор слова управления и заданных значений 

Таблица 4-5 Обзор слова управления и заданных значений  

Сокраще-
ние 

Имя Номер 
сигнала

Тип дан-
ных 1) 

Параметр со-
единения 

Слово управления 1 (по битам) 2) 

Слово управления 2 (по битам) 2) 

Заданное значение скорости A (16 бит) 

Заданное значение скорости B (32 бита) 

Датчик 1 слово управления 

Датчик 2 слово управления 

Датчик 3 слово управления 

Цифровые выходы (по битам) 

Ошибка по положению 

Коэфф. усиления регулятора положения 

Сокращение момента 

Слово управления для измерит. входа 

Слово управления для INFEED (питание) (по битам) 2) 

Слово управления для CU320 (по битам) 

1) Тип данных по PROFIDRIVE профиль V3.1:   
I16 = Целый16, I32 = Целый32, U16 = Целое без знака16, U32 = Целое без знака32 

2) Побитный режим соединения: см. следующие страницы 



BICO

0/1

0

0

BI: p0840

1

BI: p0844

1 0

BI: p0844

1

2 0

BI: p0848

3

1

BI: p08523

0

BI: p0852

4

1

BI: p11404

0

BI: p1140

1
BI: p1141

5
0

BI: p1141

5

1

6
0

BI: p1142

0/1
BI: p2103

7
0

BI: p2103

7
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STW1 (слово управления 1) 

См. функциональную схему [2442]. 

Таблица 4-6 Описание STW1 (слово управления 1)  

Бит Значение Замечания

EIN  
Разрешение импульсов возможно 

ПУСК/СТОП1 СТОП1  
Торможение с задатчиком интенсивности, 
затем гашение импульсов и выключение 

Нет СТОП2, включение возможно 

СТОП2 
СТОП2  
Немедленное гашение импульсов и запрет 
включения Указание:  

Управляющий сигнал СТОП2 образуется из конъюнкции BI: p0844 и BI: p0845. 

Нет СТОП3, включение возможно 

СТОП3 Быстрая остановка (СТОП3)  
Торможение по кривой СТОП3 в p1135, затем 
гашение импульсов и выключение 

Указание:  
Управляющий сигнал СТОП3 образуется из конъюнкции BI: p0848 и BI: p0849. 

Работа разрешена, разрешение импуль-
сов возможно 

Разблокировка 
работы Импульсы блокируются, работа запрещена 

Задатчик интенсивности разблокирован, ра-
бота возможна 

Разблокировка задатчи-
ка интенсивности Задатчик интенсивности блокирован, выход 

задатчика обнуляется 

Старт задатчика интенсивности Старт задатчика 
интенсивности Задатчик интенсивности «заморожен» 

Указание:  
Замораживание ЗИ в p1141 не действует при толчковом режиме (r0046.31 = 1). 

Зад. значение скорости разблокировано 

Разблокировка заданного 
значения скорости  

Зад. знач. блокировано, вход задат-
чика интенсивности обнуляется 

Квитирование ошибки Квитирование 
ошибки Никакого эффекта 

Указание:  
Квитирование происходит по фронту импульса 0/1 в BI: p2103 или BI: p2104 или BI: p2105. 



8 - - -

9 - - -

1

BI: p0854

10 0

BI: p0854

11
1

BI: p111311
0

BI: p1113

12

1

13
0

BI: p1035

1

14

0
BI: p1036

14

15 - - -
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Таблица 4-6 Описание STW1 (слово управления 1), продолжение 

Бит BICOЗамечанияЗначение 

резерв 

резерв 

Управление от PLC  
Если сигнал установлен, то переданные ве-
дущим PROFIBUS данные процесса будут 
приняты и отработаны ведомым. 

Управление от PLC 
Нет управления от PLC  
Передаваемые ведущим PROFIBUS дан-
ные процесса не принимаются ведомым, 
т.е. принимаются как нуль. 

Указание:  
Этот бит должен устанавливаться на «1» только тогда, когда ведомый PROFIBUS сооб-
щил о своей готовности ZSW1.9 = «1».  

Реверс 
Реверс 

Нет реверса 

Резерв 

Цифровой потенциометр увеличивать 
Цифровой потенциометр 
увеличить зад. значение Цифровой потенциометр не увеличивать 

выходное значение 

Цифровой потенциометр уменьшать 
Цифровой потенциометр 
уменьшить зад. значение Цифровой потенциометр не уменьшать 

выходное значение 

Указание:  
Если управляющие биты цифрового потенциометра одновременно равны 0 или 1, текущее 
заданное значение замораживается. 

резерв 



BICO

0 -

Weitere Hinweise Datensätze siehe Kapitel 7.2.

BI:
p0820[0]

1 -
BI:
p0821[0]

2 - BI:
p0822[0]

3 - BI:
p0823[0]

4 - BI:
p0824[0]

5...6

7 1 BI: p0897

0

8

1

BI: p15458

1/0

BI: p1545

9

10

11

– – –

11 0/1 BI:
p0828[0]

0
p0828[0]

12 –

13 –

CI: p2045
14 –

CI: p2045

15 –
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STW2 (слово управления 2) 

См. функциональную схему [2444]. 

Таблица 4-7 Описание STW2 (слово управления 2)  

Бит Значение Замечания

Выбор набора данных 
привода DDS бит 0 

Выбор набора данных привода (Drive Data 
Set) (5 бит)

Выбор набора данных 
привода DDS бит 1 

Дополнительные указания по наборам 
данных см. главу 7.2. 

Выбор набора данных 
привода DDS бит 2 

Выбор набора данных 
привода DDS бит 3 

Выбор набора данных 
привода DDS бит 4 

Резерв 

Паркующаяся 
ось 

Требуется паркующаяся ось (подтвержде-
ние битом ZSW2 7) 

Не требуется 

Выбор «Наезда на жесткий упор», сигнал 
должен поступить до достижения жестко-
го упора. 

Наезд на жесткий упор 
Отмена «Наезда на жесткий упор»  
Фронт импульса необходим для отхода от 
жесткого упора, т.е. при реверсе. 

Резерв 

Переключение 
двигателя 

Переключение двигателя закончено 

Никакого эффекта 
Контрольный сигнал 
ведущего бит0 

Контрольный сигнал 
ведущего бит1 

Контрольный сигнал 
ведущего бит2 

Защита полезных данных (4 бита)

Контрольный сигнал 
ведущего бит3 



BICO

0/1

0

0

BI: p0840

1

BI: p0844

1 0

BI: p0844

2 - - -

3

1

BI: p08523

0

BI: p0852

4 - - -

1

BI: p3532

5
0

BI: p3532

1

BI: p3533

6
0

BI: p3533

0/1 BI: p2103

7
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E _STW1 (слово управления для INFEED) 

См. функциональную схему [8920]. 

Таблица 4-8 Описание E _STW1 (слово управления для INFEED)  

Бит Значение Замечания

EIN  
Разрешение импульсов возможно 

ПУСК/СТОП1 СТОП1  
Снижение напряжения DC-контура (p3566), 
запрет импульсов / выкл. сетевого контактора 

нет СТОП2, включение возможно 

СТОП2 
СТОП2, немедленное гашение импульсов и 
запрет включения 

Указание:  
Управляющий сигнал СТОП2 образуется из конъюнкции BI: p0844 и BI: p0845. 

резерв 

Работа разрешена, разрешение импульсов 

Разблокировка 
работы Работа запрещена запрет импульсов 

резерв 

Блокировка двигатель-
ного режима 

Двигательный режим блокирован 
Двигательный режим повышающего преобра-
зователя блокируется. 

Двигательный режим разрешен  
Двигательный режим повышающего преобра-
зователя разблокирован. 

Указание:  
При блокировке двигательного режима все же из промежуточного контура может поступать 
энергия инверторам. Однако напряжение DC-контура больше не регулируется. Величина 
напряжения соответствует среднему выпрямленному значению напряжения сети. 

Блокировка генератор-
ного режима 

Блокировка генераторного режима  
Генераторный режим запрещен. 

Разрешение генераторного режима 
Генераторный режим разблокируется. 

Указание:  
Если генераторный режим блокирован и в DC-контур поступает энергия (например, при 
торможении двигателя), то напряжение DC-контура будет повышаться (F30002). 

Квитирование ошибок Квитирование ошибок 

Указание:  
Квитирование происходит по фронту импульса 0/1 в BI: p2103 или BI: p2104 или BI: p2105. 



8

9
- - -

1

BI: p0854

10 0

BI: p0854

11

12

13

14

15

- - -
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Таблица 4-8 Описание E_STW1 (слово управления для INFEED), продолжение 

Бит BICOЗамечанияЗначение 

Резерв 

Управление от PLC  
Если сигнал установлен, то переданные ве-
дущим PROFIBUS данные процесса будут 
приняты и отработаны ведомым 

Управление от PLC 
Нет управления от PLC  
Передаваемые ведущим PROFIBUS дан-
ные процесса не принимаются ведомым, 
т.е. принимаются как нуль. 

Указание:  
Этот бит должен устанавливаться на «1» только тогда, когда ведомый PROFIBUS в 
ZSW1.9 = «1» сообщил о своей готовности. 

Резерв 

NSET_A (заданное значение скорости A (16 Бит)) 
•   Заданное значение скорости с разрешающей способностью 16 Б со знаком. 

•   Бит 15 определяет знак заданного значения: 

–  Бит = 0−> положительное заданное значение 

–  Бит = 1−> отрицательное заданное значение 
•   Скорость нормируется параметром p2000. 

NSET_A = 4000 hex и соответственно 16384 дес. соответст-
вует скорости из p2000 



n
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NSET_B (заданное значение скорости B (32 Бит)) 
•   Заданное значение скорости с разрешающей способностью 32 бита со знаком. 

•   Бит 31 определяет знак заданного значения: 

–  Бит = 0−> положительное заданное значение 

–  Бит = 1−> отрицательное заданное значение. 
•   Скорость нормируется параметром p2000. 

NSET_B = 40000000 hex и соответственно 1073 741824 дес. соответст-
вует скорости из p2000 

p2000

NSET_A 
NSET_B 

4000 hex 
40000000 hex 

Рис. 4-8 Нормирование скорости 

Gn_STW (датчик n слово управления) 

Эти данные процесса принадлежат к интерфейсу датчика и описаны в 
главе 4.3.5. 

XERR (ошибка по положению) 

Так заданное значение ошибки по положению передается для Dynamic Servo 
Control (DSC). 

Формат от XERR идентичен с форматом G1_XIST1 (см. главу 4.3.5). 

KPC (коэффициент усиления регулятора положения) 

Так заданное значение коэффициент усиления регулятора положения переда-
ется для Dynamic Servo Control (DSC). 

Формат передачи: KPC передается в единицах 1/1000 об/с 

Диапазон значений: от 0 до 4000.0 

Особый случай: При KPC = 0 функция «DSC» деактивируется. 

Пример:

A2C2A hex = 8666666 дес.  ≡  KPC = 666,666 об/с  ≡  KPC = 401000 об/ мин. 



profibus_momred.vsd

(1543)
p1528

(1520)
p1522

p1520
M_grenz_1

p1520

(1543)
p1529

(1521)
p1523

p1521
M_grenz_2

p1521

p2050[4]

3

2

1

6

MOMRED

4

...

p1543(2050[4])
p1542

1 – (p1544 * x)

p1544

p1543(2050[4])
p1542

1 – (p1544 * x)
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MOMRED (Сокращение момента) 

Это позволяет снижать ограничение момента в приводе. 

При использовании специфических для изготовителя телеграмм PROFIBUS со 
словом управления MOMRED все сигналы вплоть до масштабирования границы 
момента присоединяются автоматически. 

p1544

Масштабирование

Масштабирование

например, 
10% 

10% на 90% 

−> 100% == 4000 Hex 

10% на 90% 

−> 100% == 4000 Hex 

Рис. 4-9 Обработка значения MOMRED 

С MOMRED указывается, на сколько процентов должна снижаться граница мо-
мента. Внутренне на основе этого значения рассчитывается новая граница мо-
ментов, и она нормируется параметром p1544. 

MT_STW 
CU _STW 
A_DIGITAL 

Эти данные процесса принадлежат к центральным данным процесса и описаны 
в главе 4.3.6. 



ZSW1 2 U16

ZSW2 4 U16

NIST_A 6 I16 r0063 (Servo)

r0063[0] (Vektor)

NIST_B 8 I32 r0063 (Servo)

r0063[0] (Vektor)

G1_ZSW 10 U16 r0481[0]

G1_XIST1 11 U32 r0482[0]

G1_XIST2 12 U32 r0483[0]

G2_ZSW 14 U16 r0481[1]

G2_XIST1 15 U32 r0482[1]

G2_XIST2 16 U32 r0483[1]

G3_ZSW 18 U16 r0481[2]

G3_XIST1 19 U32 r0482[2]

G3_XIST2 20 U32 r0483[2]

E_DIGITAL 21 U16 r2089[2]

ITIST_GLATT 52 I16 r0078[1]

MELDW 102 U16

MSOLL_GLATT 120 I16 r00079[1]

AIST_GLATT 121 I16 r0081

MT_ZSW 131 U16 r0688

MT1_ZS_F 132 U16 r0687[0]
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4.3.4 Описание слова состояния и истинных значений 

Указание 

В этой главе представлено назначение и значения данных процесса в режиме 
интерфейса SINAMICS (p2038 = 0). 
Для соответствующих данных процесса указаны параметры - базовые значе-
ния. В основном данные процесса нормируются параметрами p2000 ... r2004. 
Наряду с этим имеют значение следующие нормирования:  
Температура 100°C соответствует 100% и соответственно 0°C = 0%  
Электрический угол 90° соответствует также 100% и соответственно 0° = 0%. 

Дополнительные указания см. главу 7.4. 

Обзор слово состояния и истинных значений 

Таблица 4-9 Обзор слово состояния и истинных значений  

Сокращение Имя Номер 
сигнала

Тип дан-
ных 1) 

Замечание

Слово состояния 1 r2089 [0] (по 
битам) 2) 

Слово состояния 2 r2089 [1] (по 
битам) 2) 

Истинное значение скорости A (16 
бит) 

Истинное значение скорости B (32 
бита) 

Датчик 1 слово состояния 

Датчик 1 ист. значение положения 1 

Датчик 1 ист. значение положения 2 

Датчик 2 слово состояния 

Датчик 2 ист. значение положения 1 

Датчик 2 ист. значение положения 2 

Датчик 3 слово состояния 

Датчик 3 ист. значение положения 1 

Датчик 3 ист. значение положения 2 

Цифровые входы 

Истинное значение активного тока 

Слово сообщений r2089 [2] (по 
битам) 2) 

Заданное значение момента общее 

Использование по моменту 

Слово состояния для измерит. входа 

Измерит. вход 1 время измерения, 
задний фронт 



MT1_ZS_S 133 U16 r0686[0]

MT2_ZS_F 134 U16 r0687[1]

MT2_ZS_S 135 U16 r0686[1]

NIST_A_GLATT * U16 r0063[1]

IAIST_GLATT * I16 r0068[1]

MIST_GLATT * I16 r0080[1]

PIST_GLATT * I16 r0082[1]

MELD_
NAMUR

* U16 r3113

FAULT_CODE 301 U16 r2131

WARN_CODE 303 U16 r2132

E_ZSW1 321 U16

CU_ZSW 501 U16 r2089[1]

BICO

0

1

BO:
r0899.0

0

1

1

BO:
r0899.11

0
r0899.1
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Таблица 4-9 Обзор слово состояния и истинные значения, продолжение 

Сокращение ЗамечаниеТип дан-
ных 1) 

Номер 
сигнала

Имя

Измерительный вход 1 Время 
измерения, передний фронт 

Изм. вход 1 Время изм., задний фронт

Измерительный вход 2 Времени 
измерения, передний фронт 

Истинное значение скорости сглаж. 

Ист. значение тока относит. сглаж. 

Истинное значение момента сглаж. 

Активная мощность сглаженная

Сигнальные биты VIK-
NAMUR 

Код ошибки 

Код предупреждения 

Слово состояния INFEED (питание) r899, r2139 (по 
битам) 2) 

Слово состояния модуля CU320 

1) Тип данных по PROFIDRIVE профиль V3.1:   
I16 = Целый16, I32 = Целый32, U16 = Целое без знака16, U32 = Целое без знака32 

2) Побитный режим соединения: см. следующие страницы, r2089 через преобразователь бинекторы-
коннектор 

ZSW1 (слово состояния 1) 

См. функциональную схему [2452]. 

Таблица 4-10 Описание ZSW1 (слово состояния 1) 

Бит Значение Замечания

Готов к включению 

Готов к включению  
Питание включено, электроника инициализи-
рована, сетевой контактор, если есть, вклю-
чен, импульсы блокированы 

Не готов к включению 

Готов к работе 

Готов к работе  
Напряжение модуля питания есть, сетевой кон-
тактор включен (если есть), намагничивание 

Не готов к работе  
Причина: Нет команды ПУСК 



2

1

BO:
r0899.2

0

r0899.2

3

1

BO:
r2193.3

0

1
BO:

4 0
BO:
r0899.4

1
BO:

5 0
BO:
r0899.5

6

1

BO:
r0899.66

0
r0899.6

7

1

BO:
r2139.7

0

8

1

BO:
r2197.7

0
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Таблица 4-10 Описание ZSW1 (слово состояния 1), продолжение 

Бит BICOЗамечанияЗначение 

Работа разрешена 

Работа разрешена  
Разблокировка электроники и импульсов, за-
тем разгон до заданного значения. 

Работа запрещена 

Ошибка присутствует 

Ошибка присутствует  
Привод блокирован вследствие ошибки. 
После квитирования и успешной ликвида-
ции причины ошибки привод переходит к 
запрету включения. 

Возникшие ошибки записываются в буфер 
ошибок. 

Никакой ошибки в настоящий момент 
Нет ни одной ошибки в буфере. 

Нет СТОП2 
Торможение выбегом 
(СТОП2) 

Выбег активен (СТОП2) 
Подана команда СТОП2. 

Нет команды СТОП3 
Быстрая остановка ак-
тивна (СТОП3) Быстрая остановка активна (СТОП3) 

Подана команда СТОП3. 

Запрет включения 

Запрет включения  
Повторно включение возможно только после 
подачи СТОП1 и следующем ПУСК. 

Никакого запрета включения  
Включение возможно. 

Предупреждение 
присутствует 

Предупреждение присутствует  
Привод может продолжать работать. 
Никакого квитирования не требуется. 
Возникшие предупреждения находятся 
в буфере предупреждений. 

Никакого предупреждения в данный момент  
Нет предупреждений в буфере. 

Ошибка по скорости в 
допустимом диапазоне 

Разница между истинным и заданным значе-
ниями скорости в пределах допуска; 
Увеличение допустимых ошибок в динамике 
на время t < tmax допустимо, например, 
n = nзад ±  
f = fзад ±, и т.д., 
tmax параметрируется 

Ошибка по скорости выше порогового значения 



9

1

BO:
r0899.9

0

1
BO:
r2199.1

0
r2199.1

10

11
1 BO:

11
0

BO:
r1407.7

12
1 BO:

12
0

BO:
r0899.12

13
1 BO:

13
0

BO:
r2135.14

14  n_ist >= 0
1 BO:

14  n_ist >= 0
0

BO:
r2197.3

1

15
0 BO:

r2135.15

Коммуникация по PROFIBUS 

Циклическая коммуникация 

4-126 
© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

SINAMICS S120 Руководство по вводу в эксплуатацию, выпуск 06/05

Таблица 4-10 Описание ZSW1 (слово состояния 1), продолжение 

Бит BICOЗамечанияЗначение 

Управление от PLC 

Управление от PLC требуется  
Система автоматизации требуется для управ-
ления. Условие при применениях с тактовой 
синхронизацией: привод синхронизирован с 
системой автоматизации. 

Автономная работа  
Возможно только локальное управление 

Контрольное значение f 
или n достигнуто или 
превышено 

Контрольное значение частоты или 
скорости достигнуто или превышено 

f-или n- контрольное значение не достигнуто 

Указание:  
Сообщение параметрируется как указано ниже: 
p2141 Пороговое значение 
p2142 Гистерезис 

Граница I, М или P дос-
тигнута или превышена 

Граница I, М или P не достигнута 

Граница I, М или P достигнута или превышена 

Стояночный тормоз закрыт Стояночный тормоз за-
крыт Стояночный тормоз открыт 

Предупреждение о пере-
греве двигателя 

Предупреждение: перегрев двигателя 

Предупреждения о перегреве нет 

Истинное значение скорости ≥ 0 

Истинное значение скорости < 0 

Предупреждения нет 
Предупреждение о 
тепловой перегрузке 
преобразователя 

Предупреждение о перегреве преобразовате-
ля. Достигнута предельная температура пре-
образователя. 



BICO

0 - BO:
r0051.0

1 - BO:
r0051.1

2 - BO:
r0051.2

3 - BO:
r0051.3

4 - BO:
r0051.4

5...7 - - -

7 1 BO:
r0896.0

0
r0896.0

8
1 BO:

8
0

BO:
r1406.8

9

10
- - -

11 1 BO:
r0835.0

0
r0835.0

12 -

13 -

14 -

15 -
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ZSW2 (слово состояния 2) 

См. функциональную схему [2454]. 

Таблица 4-11  Описание ZSW2 (слово состояния 2) 

Бит Значение Замечания

Активный набор данных 
привода DDS бит 0 

Активный набор данных привода (5 бит)  
Дополнительные указания по наборам данных 
см. главу 7.2. Активный набор данных 

привода DDS бит 1 

Активный набор данных 
привода DDS бит 2 

Активный набор данных 
привода DDS бит 3 

Активный набор данных 
привода DDS бит 4 

Резерв 

Паркующаяся 
ось 

Паркующаяся ось активна 

Паркующаяся ось не активна 

Наезд на жесткий упор 
Наезд на жесткий упор Нет наезда на жесткий упор 

Резерв 

Переключение набора 
данных 

Переключение набора данных активно 

Нет переключения набора данных
Контроль ведомого бит0 

Контроль ведомого бит1 
Имплика-
ция 

Контроль ведомого бит2 Защита полезных данных (4 бита)

Контроль ведомого бит3 

NIST_A (истинное значение скорости A (16 бит)) 
•   Истинное значение скорости с разрешающей способностью 16 бит. 

•   Истинное значение скорости нормируется так же как заданное значение 
(см. NSET_A). 

NIST_B (истинное значение скорости B (32 бита)) 
•   Истинное значение скорости с разрешающей способностью 32 бита. 

•   Истинное значение скорости нормируется так же как заданное значение 
(см. NSET_B). 



BICO

1

1/0

0
0 BO:

r2199.5

0/1
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Gn_ZSW (датчик n слово состояния)  
Gn_XIST1 (датчик n истинное значение положения 1) 
Gn_XIST2 (датчик n истинное значение положения 2) 

Эти данные процесса принадлежат к интерфейсу датчика и описаны в главе
4.3.5. 

ITIST_GLATT 

Индикация сглаженного с постоянной времени 
p0045 истинного значения тока. 

MELDW (слово сообщений) 

См. функциональную схему [2456]. 

Таблица 4-12 Описание MELDW (слово сообщений) 

Бит Значение Замечания

Разгон / торможение закончены 
Процесс изменения скорости после изменения 
заданного значения скорости закончен. 

Процесс изменения скорости начинается  
Начало процесса запуска определяется как 
указано ниже: 

•   Заданное значение скорости изменилось. 
и 

•   Истинная скорость вышла из допустимого 
коридора (p2164). 

Разгон / торможение за-
кончены / задатчик интен-
сивности активен 

Задатчик интенсивности активен  
Процесс изменения скорости после изменения 
заданного значения еще не закончен. 

Процесс изменения скорости закончен  
Конец процесса изменения скорости опреде-
ляется как указано ниже: 
•   Заданное значение скорости постоянно. 

и 

и 

•   Истинное значение скорости входит в до-
пустимый коридор вблизи заданного значения 
скорости. 

•   Время ожидания (p2166) истекло. 



1

BO:
r2199.11

1

p2194

0

r2199.11

|n_ist| � p2161

1

BO:
|n_ist| � p2161

0
BO:
r2199.0

2

|n_ist| � p2155

1

BO:

3

|n_ist| � p2155
0

BO:
r2197.1

3

4 Reserviert

1 -

-4
0

-

-
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Таблица 4-12 Описание MELDW (слово сообщений), продолжение 

Бит BICOЗамечанияЗначение 

Использование по мо-
менту < p2194 

Использование по моменту <p2194  
Актуальный момент меньше чем установлен-
ный порог 
(p2194).  
или 
разгон еще не закончен. 

Момент > p2194  
Актуальный момент больше чем установлен-
ный порог 
(p2194).

Применение: 
С помощью этого сообщения может определяться перегрузка двигателя для принятия со-
ответствующих мер (например, остановки двигателя или уменьшения нагрузки). 

|n_ист | < p2161  
Модуль истинной скорости меньше чем уста-
новленное пороговое значение (p2161). 

|n_ист | ≥ p2161  
Модуль истинной скорости больше или равен 
пороговому значению (p2161). 

Указание:  
Сообщение параметрируется как указано ниже:  
p2161 Пороговое значение 
p2150 Гистерезис 

Применение: 
Механическое переключение многоступенчатого редуктора проходит в щадящем режиме 
только если скорость меньше установленного порогового значения. 

|n_ист | ≤ p2155  
Модуль истинной скорости меньше или равен 
установленному пороговому значению (p2155). 

|n_ист | > p2155  
Модуль истинная скорость больше установ-
ленного порогового значения (p2155). 

Указание:  
Сообщение параметрируется как указано ниже:  
p2155 Пороговое значение 
p2140 Гистерезис 

Применение: 
Контроль скорости. 

Резерв 
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Таблица 4-12  Описание MELDW (слово сообщений), продолжение 

Бит BICOЗамечанияЗначение 

Резерв 

Нет предупреждения о 
перегреве двигателя 

Нет предупреждения о перегреве двигателя  
Температура в двигателе находится в допус-
тимых пределах. 

Предупреждение о перегреве двигателя  
Температура двигателя больше установлен-
ного порога (p0604). 

Указание: 
•   При превышении порога предупреждения о перегреве двигателя сначала выдается толь-
ко соответствующее предупреждение. Предупреждение исчезает автоматически при сни-
жении температуры ниже порога предупреждения. 
•   Если температура остается высокой дольше установленного в p0606 времени, выда-
ется соответствующая ошибка. 
•   Контроль температуры двигателя может включаться и выключаться с помощью p0600.

Применение: 
Пользователь может реагировать на это сообщение сокращением нагрузки. Таким обра-
зом, может предотвращаться отключение по ошибке после истечения установленного вре-
мени ожидания. 

Нет предупреждения о перегреве 
силовой части 
Температура радиатора силовой части в до-
пустимом диапазоне. 

Нет предупреждения о 
перегреве силовой части 

Предупреждение о перегреве силовой части  
Температура радиатора в силовой части вне 
допустимого диапазона. 

Если высокая температура сохраняется, при-
вод отключается примерно через 20 с. 

Ошибка по скорости на-
ходится в заданном диа-
пазоне в течение задан-
ного времени 

Абсолютное значение ошибки по скорости 
находится в пределах допуска p2163: сигнал 
сохраняется в течение времени установлен-
ного в p2167 

Абсолютное значение рассогласования 
скорости вне допуска. 

Резерв 

Импульсы разбло-
кированы 

Импульсы разблокированы  
Импульсы силовой части разблокированы. 

Импульсы запрещены 

Применение: 
Контактор короткого замыкания статора может включаться только при запертых импульсах.
Этот сигнал может оцениваться как один из нескольких условий при управлении контакто-
ром короткого замыкания якоря. 
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Таблица 4-12  Описание MELDW (слово сообщений), продолжение 

Бит BICOЗамечанияЗначение 

Резерв 

MSOLL_GLATT 

Индикация сглаженного с p0045 заданного значения кру-
тящего момента 

AIST_GLATT 

Индикация сглаженного с p0045 коэффициента ис-
пользования по моменту 

E _DIGITAL 
MT_STW 
MT_n_ZS_F / MT_n_ZS_S 
CU _ZSW 

Эти данные принадлежат к центральным данным процесса и опи-
саны в главе 4.3.6. 

IAIST_GLATT 

Индикация с p0045 сглаженного относительного истинного 
тока  

MIST_GLATT 

Индикация сглаженного с p0045 истинного значения 
крутящего момента 

PIST_GLATT 

Индикация сглаженной с p0045 активной 
мощности 

MELD_NAMUR 

Индикация сигнальных битов NAMUR 

WARN_CODE 

Индикация кодов предупреждений (см. функцио-
нальную схему 8066) 

FAULT_CODE 

Индикация кодов предупреждений (см. функцио-
нальную схему 8060) 
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E _ZSW1 (слово состояния для INFEED) 

См. функциональную схему [8926]. 

Таблица 4-13  Описание E _ZSW1 (слово состояния для E _INF)  

Бит Значение Замечания
Готов к включению 

Готов к включению Не готов к включению 

Готов к работе 

Готов к работе  
DC-контур заряжен, импульсы блокированы 

Не готов к работе 

Работа разрешена 

Работа разрешена 
Udc = Udc _зад 

Работа запрещена 

Ошибка присутствует 
Ошибка присутствует Нет ошибок 

Нет СТОП2 
Нет СТОП2 

СТОП2 активен 

Резерв 

Запрет включения 
Запрет включения, есть ошибка 

Нет запрета включения 
Предупреждение присутствует Предупреждение 

присутствует Нет предупреждения 

Резерв 

Управление от PLC 

Требуется управление от внешней сис-
темы автоматизации, привод готов при-
нимать команды.  
Условие при применениях с тактовой 
синхронизацией: привод синхронизиро-
ван с системой автоматизации. 

Автономная работа  
Возможно только местное управление 

Резерв 

Шунтирование включено 

Шунтирование включено  
Предварительная зарядка закончена и ре-
ле, шунтирующее предзарядные резисторы 
замкнуты. 

Шунтирующее реле не включено, предва-
рительная зарядка не закончена. 

Сетевой контактор включен Управление сетевым 
контактором Сетевой контактор выключен 
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Таблица 4-13 Описание E_ZSW1 (слово состояния для E _INF), продолжение 

Бит BICO ЗамечанияЗначение 

Резерв 
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4.3.5 Слово управления и слово состояния датчика 

Описание  

Данные процесса для датчиков имеются в различных телеграммах. Например, 
телеграмма 3 предусмотрена для регулирования скорости с 1 датчиком и пере-
носит данные процесса от датчика 1. 

Имеются следующие данные процесса для датчиков: 
•   Gn_STW Датчик n слово управления (n = 1, 2, 3) 

•   Gn_ZSW Датчик n слово состояния 

•   Gn_XIST1 Датчик n истинное значение положения 1 

•   Gn_XIST2 Датчик n истинное значение положения 2 

Указание 

Датчик 1: датчик двигателя 

Датчик 2: Непосредственная измерительная система 

Датчик 3: Дополнительная измерительная система 

Пример интерфейса датчика 

PROFIBUS 

Ведущий Ведомый 

G1_STW 
G2_STW 

G1_ZSW 
G2_ZSW 

G1_XIST1 
G2_XIST2 

G1_XIST2

Рис. 4-10 Пример интерфейса датчика (датчик 1: 2 истинных значения, датчики 2: 1 
истинное значение) 
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Датчик n слово управления (Gn_STW, n = 1, 2, 3) 

Слово управления датчика управляет работой датчика. 

Таблица 4-14  Описание отдельных сигналов в Gn_STW  

Бит Имя Состояние сигнала, описание 

Если бит 7 = 0, включается реферирование: 
Бит Значение 
0 Функция 1 Контрольная метка 1 

1 Функция 2 Контрольная метка 2 

2 Функция 3 Контрольная метка 3 

3 Функция 4 Контрольная метка 4 

Функ-
ция 

Если бит 7 = 1, включается измерение «на лету»: 
Бит Значение 
0 Функция 1 Измерительный вход 1 передний фронт 

1 Функция 2 Измерительный вход 1 задний фронт  

2 Функция 3 Измерительный вход 2 передний фронт 

3 Функция 4 Измерительный вход 2 задний фронт 

Поиск контроль-
ных меток  
или 

Указание:
•   Бит x = 1 Функция активируется 

Бит x = 0 Никакая функция не активируется 
•   Если больше чем одна функция активируется, тогда: 

Значения ко всем функциям могут читаться только тогда, когда 
каждая активированная функция закончилась и это подтверждено
в соответствующем бите состояния (ZSW .0/.1/.2/.3 снова сигнал 
«0»). 

Измерение на 
лету 

•   Поиск контрольных меток (реферирование) 
может искаться только одна контрольная метка. 

•   Заменитель нуль-меток  
•   Измерение «на лету» 

Могут одновременно точно обрабатываться положительный и 
отрицательный фронт импульса. 

Бит 6, 5, 4 Значение 
000 – 

Ко-
манда 

001 Функцию x активировать 
010 Значение x читать 
011 Функцию x отменить 

(x: бите 0 – 4 выбранная функция) 

Измерение «на лету» (точная разрешающая способность p0418) 
Режим Поиск контрольных меток (точная разреш. способность p0418) 

Резерв 
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Таблица 4-14  Описание отдельных сигналов в Gn_STW, продолжение 

Бит Состояние сигнала, описание Имя 

Циклический за-
прос абсолютной 
величины  

Требование для циклической передачи абсолютного значения 
истинного положения в Gn_XIST2. 
Применение (например,): 
•   Дополнительный контроль измерительной системы  
•   Синхронизация в процессе разгона 

Никакого требования 

Запрос паркующегося датчика (подтверждение Gn_ZSW бит 14) Паркующийся 
датчик Никакого требования 

Требование сброса ошибок датчика. 

Квитирование 
ошибки датчика  

1

0

Gn_ZSW.15 

Ошибка 
датчика 

1

0

Gn_STW.15 

Квитирование ошиб-
ки датчика 

Gn_ZSW.11 

Квитирование ошибки 
датчика активно 

Сброс ошибки  

1)

1) Сигнал нужно возвращать пользователю 

Никакого требования 
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Пример 1: Поиск контрольных меток (реферирование) 

Условия для примера: 

•   Реферирование кодируемое расстоянием  

•   2 контрольных метки (функция 1 / функция 2)

•   Регулирование положения с датчиком 1 

Режим 

G1_STW.7 = 0 

Функция 1 

G1_STW.0 = 1 

Команда 

G1_STW.4 = 1 (функция 
активируется) 

G1_STW.5 = 1 (чтение 
значения) 

Функция 1 активна

G1_ZSW.0 = 1 

Значение 1/2 в наличии 

G1_ZSW.4/.5 = 1 

Gx_XIST2 

Контрольная метка 1/2 
Принятие истинного зна-
чения 

1 

0 

1 

0 

1 

0 

1 

0 

1 

0 

1 

0 
Поиск контрольных меток 

Контрольная метка 1 

Функция 1/2 активирована

Функция 1 активна 

Значение 1 прочитано 

Функция 2 

G1_STW.1 = 1 
1 

0 

Функция 2 активна

G1_ZSW.1 = 1 

Функция 2 активна 

Контрольная метка 2 

Значение 2 прочитано 

Истинное значение по-
ложения в контрольной 
метке 1 

Истинное значение положения 
в контрольной метке 2 

Контрольная метка 1 

Контрольная метка 2 

1)

1) Сигнал нужно возвращать пользователю

1 

0 

Чтение значения 1 Чтение значения 2 

1)

Рис. 4-11 Временная диаграмма для функции «Поиск контрольных меток» 
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Пример 2: Измерение «на лету» 

Условия для примера: 

•   Измерительный вход с передним фронтом (функция 1) 

•   Регулирование положения с датчиком 1 

Режим 

G1_STW.7 = 1 

Функция 1 

G1_STW.0 = 1 

Команда 

G1_STW.4 = 1 (функция 
активируется) 

G1_STW.5 = 1 (чтение 
значения) 

Функция активна 

G1_ZSW.0 = 1 

Значение имеется

G1_ZSW.4 = 1 

Измерительный вход 
задействован 
G1_ZSW.8 

Измерительный вход 
Фронт импульса 
Принятие истинного 
значения 

1 

0 

1 

0 

1 

0 

1 

0 

1 

0 

1 

0 

1 

0 
Измерение «на лету»

Измерительный вход передний фронт 

Функция 1 активируется

Функция 1 активна 

Значение 1 прочитано 

1)

1) Сигнал нужно возвращать пользователю

1 

0 

Чтение значения 1 

Рис. 4-12  Последовательность операций для функции «Измерение на лету» 
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Датчик 2 слово управления (G2_STW)
•   см. G1_STW (таблица 4-14) 

Датчик 3 слово управления (G3_STW)
•   см. G1_STW (таблица 4-14) 

Датчик n слово состояния (Gn_STW, n = 1, 2, 3) 

Слово состояния датчика служит для индикации состояний, ошибок и 
подтверждений. 

Таблица 4-15  Описание отдельных сигналов в Gn_ZSW  

Бит Имя Состояние сигнала, описание 

Для поиска контрольных меток и измерения «на лету» 
Бит Значение 
0 Функция 1 Контрольная метка1 

Статус: 

Измерительный вход 1 передний фронт 

1 Функция 2 Контрольная метка 2 
Измерительный вход 1 задний фронт  

функция 
1 – 4 
активна 

2 Функция 3 Контрольная метка 3 
Измерительный вход 2 передний фронт 

3 Функция 4 Контрольная метка 4 
Измерительных вход 2 задний фронт 

Указание:
•   Бит x = 1 Функция активна 

Бит x = 0 Функция неактивна 
Поиск 
кон-
трольных 
меток или 

Служит для поиска контрольных меток измерения «на лету» 
Бит Значение 

4 Знач. 1 Контрольная метка 1  
Измерительный вход 1 передний фронт «Измерение 

на лету» 

Статус: 

5 Знач. 2 Измерительный вход 1 задний фронт 
6 Знач. 3 Измерительный вход 2 передних фронта 
7 Знач. 4 Измерительный вход 2 задний фронт 

знач. 1 – 
4 прочи-
таны 

Указание:
•    Бит x = 1 Значение имеется

Бит x = 0 Значения нет 
•   Может читаться только единственное значение. 

Основание: имеется только общее слово состояния Gn_XIST2 
для чтения значений. 

•   Измерительный вход должен проектироваться на «быстрый 
вход» DI/DO модуля управления. 

Измерительный вход Измерительный вход задействован (сигнал High) 
1 задействован Измерительный вход не задействован (сигнал Low) 



9
1

9
0

10 -

11

1

0

12 -

13

1

0

14
1

14
0

15

1

0

Коммуникация по PROFIBUS 

Циклическая коммуникация 

4-140 
© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

SINAMICS S120 Руководство по вводу в эксплуатацию, выпуск 06/05

Таблица 4-15  Описание отдельных сигналов в Gn_ZSW, продолжение 

Бит Состояние сигнала, описание Имя 

Измерительный вход 
2 задействован 

Измерительный вход задействован (сигнал High) 
Измерительный вход не задействован (сигнал Low) 

Резерв 

Квитирование ошибки 
датчика активно 

Квитирование ошибки датчика активно 

Указание: 
См. STW .15 - квитирование (ошибка датчика) 

Никакого квитирования  

Резерв 

Абсолютную вели-
чину переносят цик-
лически 

Квитирование для Gn_STW.13 (абсолютное значение 
требуется циклически) 
Указание: 
Циклическая передача абсолютной величины может преры-
ваться высоко-приоритетными функциями. 
−> см. рис. 4-14 
−> см. Gn_XIST2 
Никакого квитирования 

Паркующийся датчик активен (т.е. парк. датчик выключен) Паркующийся 
датчик Паркующийся датчик не активен 

Ошибка датчика 

Есть ошибка датчика и соответственно учета истинных 
значений. 
Указание:
Код ошибки находится в Gn_XIST2
Нет ошибок. 
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Датчик 1 истинное значение положения 1 (G1_XIST1) 

•   Разрешающая способность: количество штрихов датчика × 2n 
n: точная разрешающая способность, количество бит для внутреннего увели-
чения точности 
Точная разрешающая способность задается в p0418. 

•   Служит для циклической передачи истинного значения положения. 
•   Передаваемое значение - относительное истинное значение положения. 

•   Возможные переполнения должны оцениваться системой управления 
верхнего уровня. 

Бит 31 

Штрихи датчика Точная информация 

11 10 0 

внутреннее увеличение точности 

p0418 для Gx_XIST1 (датчик от 1 до 3) Заводская установка 

Рис. 4-13 Распределение и установки при Gx_XIST1

•   Штрихи инкрементального датчика 

–  При датчиках типа sin/cos 1 Vpp справедливо: 
Штрихи датчика = количество периодов сигнала синуса 

•   После включения: Gx_XIST1 = 0 

•   Переполнения Gx_XIST1 должно рассматриваться системой управле-
ния верхнего уровня. 

•   В приводе не имеется никакой дополнительной обработки Gx_XIST1. 
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Датчик 1 истинное значение положения 2 (G1_XIST2) 

В зависимости от соответствующей функции в Gx_XIST2 вносятся разные значе-
ния (см. рис. 4-14). 

•   Приоритеты для Gx_XIST2 

Для значений в Gx_XIST2 нужно учитывать следующие приоритеты: 

Gx_XIST2 = код 
ошибки (Таблица 4-
16) 

Gx_XIST2 = 
затребованное 

значение (p0418) 

да 

нет 

да 

нет 

да 

нет 

да 

нет 

или 
или 

Паркующийся датчик? 

Ошибка датчика?

Выбран режим поиска 
контрольной метки или 
Измерение на лету? 

Абсолютная величи-
на переносится цик-
лически? 

Gx_XIST2 = аб-
солютное значение 

(p0419) 

Рис. 4-14  Приоритеты для функций и Gx_XIST2 

•   Разрешающая способность: количество штрихов датчика × 2n 

n: точная разрешающая способность, количество бит для 
внутреннего увеличения точности 

или 
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Штрихи датчика Точная информация 

11 0 
При контрольной метке или измерении
«на лету» считается: 

p0418 для G1_XIST2 (датчик 1) 

p0418 для G2_XIST2 (датчик 2) 

Для абсолютного датчика (EnDat): 

p0419 для G1_XIST2 (датчик 1) 

p0419 для G2_XIST2 (датчик 2) 

Заводская установка 

внутреннее увеличение точности 

89

p0418: 11 
p0419: 9 

Рис. 4-15 Распределение и установки при Gx_XIST2

•   Штрихи инкрементального датчика датчик 

–  Для датчиков sin/cos 1 Vpp считается: 

Штрихи датчика = количество периодов сигнала синуса 

Код ошибки в Gn_XIST2 

Таблица 4-16 Коды ошибок в Gn_XIST2  

n_XIST2 Значение Возможные причины / описание 

Ошибка датчика Возникла одна или несколько ошибок датчика, детальные 
сведения согласно сообщениям привода 

Контроль нуль-
меток 

Выход из цикла пар-
кующихся датчиков 

•   Паркующийся объект привода уже выбран 

Прерывание поиска 
контрольных меток 

•   Ошибка присутствует (Gn_ZSW.15 = 1)  
•   Датчик не имеет никакой нуль-метки (контрольной метки) 
•   Требуется контрольная метка 2, 3 или 4  
•   Переключение во время реферирования на «Измерение на 

лету» 
•   В то время реферирования была подана команда «Читать 

значение x» 
•   Неконсистентное значение измеренного положения при ре-
ферентных метках кодированных расстоянием 

Выход из цикла 
реферирования 
передача значения 

•   Затребовано больше чем 4 значения  
•   Не затребовано значения 
•   Затребованного значения нет в наличии 
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Таблица 4-16 Коды ошибки в Gn_XIST2, продолжение 

n_XIST2 Возможные причины / описание Значение 
Прерывание изме-
рения «на лету» 

•   Никакой измерительный вход не настроен p0488, p0489 
•   Переключение во время Измерения «на лету» в режим «ре-
ферирование» 

•   Во время Измерения «на лету» подана команда «Читать 
значение х» 

Прерывание чте-
ния результата 
измерения 

•   Больше чем одно значение затребовано  
•   Никакое значение не затребовано 
•   Затребованного значения нет в наличии 
•   Паркую активно 
•   Паркующийся объект привода активно 

Прерывание пере-
дачи абс. значения 

•   Абсолютный датчик положения отсутствует 
•   Установлен  

Функция не поддер-
живается 
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Датчик 2 слово состояния (G2_ZSW) 
•   См. G1_ZSW (таблица 4-15) 

Датчик 2 истинные значения положения 1 (G2_XIST1) 
•   См. G1_XIST1 

Датчик 2 истинные значения положения 2 (G2_XIST2) 
•   См. G1_XIST2 

Датчик 3 слово состояния (G3_ZSW) 
•   См. G1_ZSW (таблица 4-15) 

Датчик 3 истинных значения положения 1 (G3_XIST1) 
•   См. G1_XIST1 

Датчик 3 истинные значения положения 2 (G3_XIST2) 
•   См. G1_XIST2 

Обзор функциональных схем (см. списки параметров)

•   4720 Интерфейс датчика, принимаемые сигналы для датчика n 

•   4730 Интерфейс датчика, сигналы передачи для датчика n 

•   4735 Поиск контрольных меток с заменителем нуль-меток датчик n 

•   4740 Анализ данных измерительного входа, память результата изме-
рения для датчика n 
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Обзор параметров (см. Списки параметров) 

Изменяемые параметры привода, CU_S параметры 

•   p0418 [0...15] Точная разрешающая способность Gx_XIST1 

•   p0419 [0...15] Точная разрешающая способность Gx_XIST2 

•   p0480 [0...2] CI: источники сигнала для слова управления датчика Gn_STW 

•   p0488 [0...2] Клемма измерительный вход 1  

•   p0489 [0...2] Клемма измерительный вход 2  

•   p0490 Инверсия измерительных входов (CU_S) 

Параметры для наблюдения привода 

•   r0481 [0...2] CO: слово состояния датчика Gn_ZSW 
•   r0482 [0...2] CO: истинное значение положения датчика Gn_XIST1 

•   r0483 [0...2] CO: истинное значение положения датчика Gn_XIST2 

•   r0487 [0...2] CO: диагностика слово управления датчика Gn_STW 

4.3.6 Центральное слово управления и слово состояния 

Описание 

Центральные данные процесса доступны при различных телеграммах. Например, 
телеграмма 391 предусмотрена для передачи времен измерения, цифровых вхо-
дов и цифровых выходов. 

Имеются следующие центральные данные процесса: 

Принимаемые сигналы:

•   CU_STW Модуль управления слово управления 

•   A_DIGITAL Цифровые выходы 

•   MT_STW Измерительный вход слово управления 

Передаваемые сигналы:

•   CU_ZSW Модуль управления слово состояния 
•   E _DIGITAL Цифровые входы 
•   MT_ZSW Измерительный вход слово состояния 
•   MTn_ZS_F Измерительный вход n время измерения, задний фронт (n = 1, 2) 
•   MTn_ZS_S Измерительный вход n время измерения, передний фронт (n = 1, 2) 
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CU _STW (слово управления для модуля управления, CU) 

См. функциональную схему [2448]. 

Таблица 4-17  Описание CU _STW (слово управления для модуля управления)  

Бит Значение Замечания

Флаг синхронизации 
Этот сигнал используется для синхронизации 
общего времени системы между ведущим и 
ведомым. 

резерв 

Квитирование ошибки Квитирование ошибки  

Резерв 

Контр. сиг. ведущего бит 0 

Контр. сиг. ведущего бит 1 

Контр. сиг. ведущего бит 2 Контрольный сигнал ведущего 

Контр. сиг. ведущего бит 3 

A_DIGITAL (цифровые выходы) 

С помощью этих данных процесса можно управлять выходами модуля управле-
ния. См. функциональную схему [2449]. 

Таблица 4-18  Описание A_DIGITAL (цифровые выходы) 

Бит Значение Замечания
Цифровой вход/выход  8 
(DI/DO  

DI/DO 8 на модуле управления должен пара-
метрироваться в p0728.8 = 1 как выход. 

Цифровой вход/выход  9 
(DI/DO  

DI/DO 9 на модуле управления должен пара-
метрироваться в p0728.9 = 1 как выход. 

Цифровой вход/выход  10 
(DI/DO  

DI/DO 10 на модуле управления должен пара-
метрироваться в p0728.10 = 1 как выход. 

Цифровой вход/выход  11 
(DI/DO  

DI/DO 11 на модуле управления должен пара-
метрироваться в p0728.11 = 1 как выход. 

Цифровой вход/выход  12 
(DI/DO  

DI/DO 12 на модуле управления должен пара-
метрироваться в p0728.12 = 1 как выход. 

Цифровой вход/выход  13 
(DI/DO  

DI/DO 13 на модуле управления должен пара-
метрироваться в p0728.13 = 1 как выход. 

Цифровой вход/выход  14 
(DI/DO  

DI/DO 14 на модуле управления должен пара-
метрироваться в p0728.14 = 1 как выход. 

Цифровой вход/выход  15 
(DI/DO  

DI/DO 15 на модуле управления должен пара-
метрироваться в p0728.15 = 1 как выход. 

резерв 

Указание:  
Двунаправленные бинарные входы/выходы (DI/DO) могут использоваться либо как вход, либо 
как выход (см. также сигнал передачи E _DIGITAL). 
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MT_STW 

Слово управления для функции «Центральные измерительные входы». 
Индикация в r0685. 

Таблица 4-19  Описание MT_STW (слово управления для модуля управления)  

Бит Значение Замечания
Задний фронт измер. вход 1 Активация измерения времени до сле-

дующего падающего фронта импульса Задний фронт измер. вход 2 

Резерв 

Передний фронт измер. вход 1 Активация измерения времени до сле-
дующего переднего фронта Передний фронт измер. вход 2

Резерв 

CU _ZSW (слово состояния для модуля управления, CU) 

См. функциональную схему [2458]. 

Таблица 4-20  Описание CU _ZSW (слово состояния для модуля управления)  

Бит Значение Замечания
резерв 

Ошибка присутствует Ошибка присутствует 
Никакой текущей ошибки 

Резерв 

Предупреждение присутствует Предупреждение 
присутствует Никакого текущего предупреждения 

Контр. сигнал ведом. бит 0 

Контр. сигнал ведом. бит 1 Имплицитно
Контр. сигнал ведом. бит 2 

Контрольный сигнал ведомого соединены

Контр. сигнал ведом. бит 3 
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E _DIGITAL (цифровые входы) 

См. функциональную схему [2459]. 

Таблица 4-21 описание E _DIGITAL (цифровые входы)  

Бит Значение Замечания
Цифровой вход/выход  8 
(DI 

DI/DO 8 на модуле управления должен быть 
параметрирован p0728.8 = 0 как вход. 

Цифровой вход/выход  9 
(DI 

DI/DO 9 на модуле управления должен быть 
параметрирован p0728.9 = 0 как вход. 

Цифровой вход/выход  10 
(DI 

DI/DO 10 на модуле управления должен быть 
параметрирован p0728.10 = 0 как вход. 

Цифровой вход/выход  11 
(DI 

DI/DO 11 на модуле управления должен быть 
параметрирован p0728.11 = 0 как вход. 

Цифровой вход/выход  12 
(DI 

DI/DO 12 на модуле управления должен быть 
параметрирован p0728.12 = 0 как вход. 

Цифровой вход/выход  13 
(DI 

DI/DO 13 на модуле управления должен быть 
параметрирован p0728.13 = 0 как вход. 

Цифровой вход/выход  14 
(DI 

DI/DO 14 на модуле управления должен быть 
параметрирован p0728.14 = 0 как вход. 

Цифровой вход/выход  15 
(DI 

DI/DO 15 на модуле управления должен быть 
параметрирован p0728.15 = 0 как вход. 

Цифровой вход 0 (DI 0) Цифровой вход DI 0 на CU320 

Цифровой вход 1 (DI 1) Цифровой вход DI 1 на CU320 

Цифровой вход 2 (DI 2) Цифровой вход DI 2 на CU320 

Цифровой вход 3 (DI 3) Цифровой вход DI 3 на CU320 

Цифровой вход 4 (DI 4) Цифровой вход DI 4 на CU320 

Цифровой вход 5 (DI 5) Цифровой вход DI 5 на CU320 

Цифровой вход 6 (DI 6) Цифровой вход DI 6 на CU320 

Цифровой вход 7 (DI 7) Цифровой вход DI 7 на CU320 

Указание:  
Двунаправленный цифровые (бинарные) входы/выходы (DI/DO) могут работать либо как входы, 
либо как выходы (см. также сигнал A_DIGITAL). 
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MT_ZSW 

Слово состояния для функции «Центральные измерительные входы». 

Таблица 4-22 Описание MT_ZSW (слово состояния для функции Центральные измерительные входы)  

Бит Значение Замечания

Цифровой измерит. вход 1 

Цифровой измерит. вход 2 
Индикация цифровых входов

Резерв 

Субдискрет. измерит. вход 1

Субдискрет. измерит. вход 2
Еще не реализовано. 

Резерв 

MTn_ZS_F и MTn_ZS_S 

Индикация установленного времени измерения  
Время измерения указывается как 16-битное значение с разрешающей спо-
собностью 0.25 мкс. 
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Замечания для центральных измерительных входов 

•   Метки времени измерительных входов нескольких приводов могут одно-
временно переноситься вместе в одной телеграмме. 

•   Время в системе управления и в преобразователе привода синхронизируется с по-
мощью CU _STW и CU _ZSW.   
Указание: синхронизация времени должна поддерживаться системой управления! 

•   Используя метки времени, вышестоящая система управления может 
рассчитывать истинное значение положения нескольких приводов. 

•   Если учет времени измерения измерительных входов уже используется, 
выдается сообщение (см. также p0488, p0489 и p0580). 

Пример центральных измерительных входов 

Условия для примера: 

•   Определение метки времени MT1_ZS_S через анализ переднего фрон-
та от измерительного входа 1 

•   Определение метки времени MT2_ZS_S и MT2_ZS_F через анализ перед-
него и заднего фронта импульса измерительного входа 2 

•   Измерительный вход 1 на DI/DO9 модуля управления  (p0680 [0] = 1) 

•   Измерительный вход 2 на DI/DO10 модуля управления  (p0680 [1] = 2) 

•   Установлена специфическая для изготовителя телеграмма p0922 = 391  

Рис. 4-16

Значение готово 

Значение готово 

Значение готово 

Измерит. вход 2 

Измерит. вход 1 

Пример временной диаграммы для центральных измерительных входов 
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4.4  Ациклическая коммуникация 

4.4.1 Общие сведения по ациклической коммуникации 

Описание 

В противоположность циклической коммуникации при ациклической коммуника-
ции передача данных происходит только по соответствующему требованию (на-
пример, запрос на чтение или запись параметров). 

Для ациклической коммуникации имеются службы DPV1 (чтение / запись данных).

Указание 
Подробное описание ациклической коммуникации и DPV1 можно найти в сле-
дующей литературе: 

Литература: /P5/ PROFIDrive Profile Drive Technology 

Имеются следующие возможности для чтения и записи параметров: 

•   Протокол S7 

Этот протокол использует, например, инструмент ввода в эксплуата-
цию STARTER в режиме Online по PROFIBUS. 

•   PROFIDRIVE канал параметров (DPV1) с набором данных 47 

Службы DPV1 имеются в распоряжении для ведущего класса 1 и класса 2.

Свойства канала параметра DPV1 

•   Адрес шириной 16 бит для номера параметра и индекса. 

•   Одновременный доступ для дополнительных ведущих PROFIBUS (мастер 
класса 2, например, инструмент ввода в эксплуатацию). 

•   Передача различных параметров (запрос нескольких параметров). 

•   Возможна передача целиком массивов или областей. 

•   В обработке всегда задание только одного параметра (никакого конвейера). 

•   Один запрос параметра / ответ должен входить в один набор данных 
(макс. 240 бит). 

•   Заголовок запроса и соответственно заголовок ответа относятся к полезным 
данным. 
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4.4.2 Запросы и ответы для DPV1 

Структура запроса параметра и ответа параметра 

Запрос параметра  Смещение

Заголовок запроса Метка запроса Идентифик. запроса 

Ось Колич. параметров 

1. Адрес параметра Атрибут Количество элементов 

Номер параметров

Индекс

n. Адрес параметра Атрибут Количество элементов 

Номер параметров

ИндексЗначения 
только 1. Значение пара-

метра (-ов) 
Формат Количество значений 

при ЗначенияЗаписи 

n. Значение пара-
метра (-ов) 

Формат Количество значений 

Значения

Ответ параметра Смещение

Заголовок ответа Повторение метки за-
проса 

Идентификатор 
ответа 

Повторение оси Колич. параметров Значения 
только 1. Значение пара-

метра (-ов) 
Формат Количество значений 

при чтении Значение или значения ошибки
Значения 
ошибки 
только при 
отрица-
тельном 
ответе 

n. Значение пара-
метра (-ов) 

Формат Количество значений 

Значение или значения ошибки



Unsigned8 0x01 ... 0xFF

Unsigned8 0x01

0x02

Unsigned8 0x01

0x02

0x81

0x82

Unsigned8 0x00 ... 0xFF

Unsigned8 0x01 ... 0x27

Unsigned8 0x10

0x20

0x30

Unsigned8 0x00

0x01 ... 0x75

Unsigned16 0x0001 ... 0xFFFF
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Описание полей DPV1 при запросе параметра и ответе  

Таблица 4-23 Описание полей  

Поле Тип данных Значения Замечание 

Метка задания 

Однозначная идентификация пары задания и ответа для ведущего. Веду-
щий изменяет метку задания с каждым новым заданием. Ведомый повторя-
ет метку задания в своем ответе. 

Идентификатор 
запроса 

Запрос на чтение или запись 

Указывает, о каком запросе идет речь.  
При запросе на запись изменения выполняются в энергозависимой памяти
(RAM). Для переноса измененных данных в энергонезависимую память 
должен выполняться процесс копирования RAM >> ROM (p0971, p0977). 

Идентификатор 
ответа 

Запрос на чтение (+) 
Запрос на запись (+) 
Запрос на чтение (–) 
Запрос на запись (–) 

Зеркальное отражение идентификации запроса с дополнительной инфор-
мацией, выполнено ли задание успешно (+) или нет (-). 
Отрицательное значение означает:  
Задание целиком или частично не выполнено.  
Значения ошибки передаются в части ответа вместо запрошенных значений.

Номер объекта 
привода 

Номер 

Установка номера объекта привода у привода с несколькими объектами. 
Это может использоваться для доступа DPV1 к различным объектам при-
вода с собственными областями номеров параметров. 

Количество пара-
метров 

Количество 1... 39  
Ограничено длиной телеграммы DPV1 

Определяет при запросе нескольких параметров количество следую-
щих областей адресов параметра и/или значений. 
Для простых запросов количество параметров = 1. 

Атрибут Значение 
Описание 
Текст (Nicht implementiert) 

Вид элемента параметра, к которому осуществляется доступ. 

Количество эле-
ментов 

Особая функция 
Количество 1... 117 
Ограничен длиной телеграммы DPV1 

Количество элементов массива, к которым осуществляется доступ. 

Номер параметров Номер 1... 65535 

Адресует параметр к которому осуществляется доступ. 



Unsigned16 0x0000 ... 0xFFFF

Unsigned8

0x40

0x41

0x42

0x43

0x44

Unsigned8 0x00 ... 0xEA

Unsigned16

0x0000 ... 0x00FF

Unsigned16

0x0000 ... 0x00FF
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Таблица 4-23 Описания полей, продолжение 

Поле Замечание ЗначенияТип данных 

Индекс Номер 0 ... 65535 

Адресует первый элемент массива параметров, к которым осуществляется доступ. 

Формат 0x02 
0x03 
0x04 
0x05 
0x06 
0x07 
0x08 
Другие значения 

Тип данных Целый8  
Тип данных Целый16 
Тип данных Целый32 
Тип данных Целое без знака8 
Тип данных Целое без знака16 
Тип данных Целое без знака32 
Тип данных С плавающей точкой 
См. PROFIDRIVE профиль V3.1 

Zero (без значения как положительный 
частичный ответ запроса на запись) 

Байт 
Слово 
Двойное слово 
Ошибка 

Формат и количество определяют в место в телеграмме для передачи зна-
чений. 
При записи нужно указывать предпочтительный тип данных для 
PROFIDRIVE. Как замена возможны также байт, слово и двойное слово. 

Количество 
значений 

Количество 0 ... 234  
Ограничено длиной телеграммы DPV1 

Указывает количество следующих значений. 

Значения 
ошибки 

Значения ошибок−> см. Таблица 4-24 

Значения ошибок при отрицательном ответе.  
Если значения состоят из нечетного числа байт, прибавляется нулевой байт. 
Этим обеспечивается словарная структура телеграммы. 

Значения 

Значения параметра при чтении или записи.  
Если значения состоят из нечетного числа байт, прибавляется нулевой байт. 
Этим обеспечивается словарная структура телеграммы. 



0x00 -

0x01

0x02

0x03

0x04 -

0x05 -

0x06

0x07

0x09 -

0x0B -

0x0F -

0x11 -

0x14

0x15 -

0x16 -

0x17 -

0x18 -

0x19 -
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Значения ошибки в ответах параметра DPV1 

Таблица 4-24 Значения ошибки в ответах параметра DPV1  

Код 
ошибки 

Значение Замечание Доп. ин-
формация

Недопустимый номер параметра. Доступ на несуществующий параметр. 
Значение параметра невоз-
можно изменить. 

Доступ изменения на не изменяемое значе-
ние параметра. 

Индекс 

Нижнее или верхнее граничное 
значение превышено. 

Доступ изменения со значением вне гра-
ничных значений. 

Индекс 

Ошибочный индекс. Доступ на несуществующий индекс. Индекс 

Не массив. Доступ с индексом на неиндексирован-
ный параметр. 

Ошибочный тип 
данных. 

Доступ изменения со значением, которое 
не соответствует типу данных параметра. 

Никакая установка не разре-
шена (только сброс). 

Доступ изменения со значением не равным 
0, где это не позволено. 

Индекс 

Элемент описания невоз-
можно изменить. 

Доступ изменения на неизменяемый 
элемент описания. 

Индекс 

Данных описания нет в 
наличии. 

Доступ к несуществующее описание (зна-
чение параметра имеется в наличии). 

Недостаточный уровень доступа. Доступ изменения при недостатке прав доступа. 

Никакого текстового мас-
сива  

Доступ к несуществующему текстовому 
массиву (значение параметра имеется). 

Задание из-за текущего состоя-
ния невыполнимо. 

Доступ не возможен по точно не установ-
ленным временным причинам. 

Значение недопустимо. Доступ изменения со значением, которое, 
находится в пределах границ, но по другим 
причинам недопустимо (параметр только с 
определенными отдельными значениями). 

Индекс 

Ответ слишком запаздывает. Длина актуального ответа превосходит 
максимально переносимую длину. 

Адрес параметра недопустим. Недопустимое или не поддерживаемое зна-
чение для атрибута, количества элементов, 
номера параметра или индекса. 

Формат недопустим. Запрос на запись: недопустимый или не под-
держиваемый формат данных параметра. 

Количество значений не кон-
систентно. 

Запрос на запись: количество значений 
данных параметра не соответствует ко-
личеству элементов в адресе параметра. 

Объект привода не существует. Доступ на несуществующий объект приво-
да. 



0x65 -

0x6B - -

0x6C - -

0x6D - -

0x6E - -

0x6F - -

0x70 - -

0x71 - -

0x72 - -

0x73 - -

0x74 - -

0x75 - -

0x76 - -

0x77 - -

0x78 - -
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Таблица 4-24 Значения ошибки в ответах параметра DPV1, продолжение 

ЗамечаниеЗначение 

Параметр в данный момент де-
активирован. 

Доступ на параметр, который имеется в 
наличии, но в момент попытки доступа не 
функционирует (например, установлено 
регулирование скорости, а доступ осуще-
ствляется к параметрам управления U/f). 

Параметр %с [%с]: Нет доступа 
на запись при разблокированном 
регуляторе. 

Параметр % с [%с]: Неизвестная 
единица измерения. 

Параметр %с [%с]: доступ на 
запись только в состоянии ввода 
в экспл. датчика (p0010 = 4). 

Параметр %с [%с]: доступ на 
запись только в состоянии ввода 
в экспл. двигателя (p0010 = 3). 

Параметр %с [%с]: доступ на 
запись только в сост. ввода в 
экспл. силовой части (p0010 = 2).

Параметр %с [%с]: доступ на 
запись только при быстром вво-
де в эксплуатацию (p0010 = 1). 

Параметр %с [%с]: доступ на 
запись только при p0010 = 0. 

Параметр %с [%с]: доступ на 
запись только в состоянии сбро-
са параметров (p0010 = 30). 

Параметр %с [%с]: доступ на 
запись только при вводе в экспл. 
функций безопасн. (p0010 = 95). 

Параметр %с [%с]: доступ на 
запись только в состоянии ввода 
в эксплуатацию технологических  
блоков (p0010 = 5). 

Параметр %с [%с]: доступ на 
запись только в состоянии ввода 
в эксплуатацию (p0010 ≠ 0). 

Параметр %с [%с]: доступ на 
запись только в состоянии За-
грузка (p0010 = 29). 
Параметр %с [%с] не может 
быть записан в состоянии За-
грузка 

Параметр %с [%с]: доступ на 
запись только в состоянии Кон-
фигурирование привода (преоб-
разователь: p0009 = 3). 

Код 
ошибки 

Доп. ин-
формация



0x79 - -

0x7A - -

0x7B - -

0x7C - -

0x7D - -

0x7E - -

0x7F - -

0x81 - -

0x82 - -

0x83 -

0x84 - -

0x85 - -

0xC8 -

0xC9 -
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Таблица 4-24 Значения ошибки в ответах параметра DPV1, продолжение 

Код 
ошибки 

Доп. ин-
формация

ЗамечаниеЗначение 

Параметр %с [%с]: доступ на 
запись только в состоянии Уста-
новка типа привода (преобразо-
ватель: p0009 = 2). 

Параметр %с [%с]: доступ на 
запись только в состоянии Кон-
фигурирование базового набора 
данных (p0009 = 4). 

Параметр %с [%с]: доступ на 
запись только в состоянии Кон-
фигурирование преобразовате-
ля (p0009 = 1). 

Параметр %с [%с]: доступ на 
запись только в состоянии За-
грузка (преобразователь: p0009 
= 29). 

Параметр %с [%с]: доступ на 
запись только в состоянии 
Сброс параметров (преобразо-
ватель: p0009 = 30). 

Параметр %с [%с]: доступ на 
запись только в состоянии Го-
товность (p0009 = 0). 

Параметр %с [%с]: доступ на 
запись только в состоянии ввода 
в эксплуатацию (p0009 ≠ 0). 

Параметр %с [%с] не может 
быть записан в состоянии За-
грузка 

Передача приоритета управле-
ния заблокирована в BI: p0806. 

Параметр %с [%с]: желаемое 
соединение BICO невозможно. 

Выход BICO не формата «с плавающей точ-
кой», но вход BICO требует такой формат. 

Параметр %с [%с]: изменение 
параметра заблокировано (см. 
p0300, p0400, p0922) 

Параметр %с [%с]: Никакой ме-
тод доступа не определен. 

Ниже актуально действительной 
границы. 

Задание изменения на значение, которое 
лежит в пределах «абсолютных» границ, но 
ниже актуально действительной нижней 
границы. 

Выше актуально действительной 
границы. 

Задание изменения на значение, которое 
лежит в пределах «абсолютных» границ, но 
выше актуально действительной верхней 
границы (например, заданная мощность 
преобразователя). 



0xCC -
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Таблица 4-24 Значения ошибки в ответах параметра DPV1, продолжение 

Код 
ошибки 

Доп. ин-
формация

ЗамечаниеЗначение 

Доступ на запись не раз-
решен. 

Доступ на запись не разрешен, так как 
ключ доступа отсутствует. 

4.4.3 Определение номеров объектов привода 

Дополнительные сведения о системе привода (например, номера объектов при-
вода) могут определяться из параметров p0101, r0102 и p0107 / r0107 как указано 
ниже: 

1.  Считывается значение параметра r0102 «Количество объектов привода» 
у объекта привода / оси 1. 

Объект привода с номером 1 - это модуль управления (CU), который всегда 
имеется в каждой системе привода. 

2.  В зависимости от результата с помощью дополнительных запросов на 
объект привода 1 считывается столько индексов параметра p0101 «Номер 
объекта привода», сколько задано параметром r0102. 

Пример: 

Если считано количество объектов привода «5», то считываются значения ин-
дексов параметра p0101 от 0 до 4. Разумеется, релевантные индексы могут 
быть прочитаны также все сразу. 

Указание 

Оба первых пункта дают сведения по следующим вопросам: 
•   Сколько объектов привода имеются в наличии в системе привода?  
•   Какие номера объектов имеют наличествующие объекты привода? 

3.  Далее для каждого объекта привода / оси (характеризуемого номером объ-
екта привода) читаются параметры r0107 / p0107 «Тип объекта привода». 

В зависимости от типа объекта привода параметр 107 является из-
меняемым параметром или параметром для наблюдения. 

Значение в параметре r0107 / p0107 характеризует тип объекта привода. Ко-
ды типов объектов привода можно найти в списке параметров. 

4.  На основании этого определяется список параметров для соответ-
ствующего объекта привода. 
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4.4.4 Пример 1: чтение параметров 

Предпосылки 

1. Ведущий PROFIBUS сдан в эксплуатацию и полностью работоспособен. 

2. Коммуникация PROFIBUS между ведущим и ведомым действует. 

3. Ведущий может читать и писать наборы данных по DPV1 PROFIBUS. 

Описание задач 

После появления минимум одной ошибки (ZSW1.3 = «1») в приводе 2 (номер 
объекта привода 2) возникшие коды ошибок r0945 [0] ... r0945 [7] должны читать-
ся из буфера ошибок. 

Запрос должен передаваться в одном блоке данных запроса и ответа. 

Последовательность действий  

1. Создать запрос для чтения параметров. 

2. Передать запрос. 

3. Оценить ответ. 

Выполнение 

1. Создать запрос. 

Запрос параметра  Смещение 

Заголовок за-
проса 

Метка = 25 hex Идент. запроса = 01 hex 

Оси = 02 hex Количество параметров 
= 01 hex 

Адрес параметра Атрибут = 10 hex Количество = 08 hex 

Номер параметров = 945 десятичное 

Индекс = 0 дес. 

Указания к запросу параметра: 

•   Метка запроса: 

Значение выбирается произвольно из действительного диапазона значений. Мет-
ка запроса устанавливает однозначное соответствие между запросом и ответом. 

•   Идентификатор запроса: 

01 hex−> это идентификатор для запроса на чтение. 
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•   Оси: 

02 hex−> привод 2, буфер ошибок с ошибками привода и преобразователя  
•   Количество параметров: 

01 hex−> читается один параметр. 
•   Атрибут: 

10 hex−> читаются значения параметра. 
•   Количество элементов: 

08 hex−> должна читаться актуальная ошибка с 8 значениями. 
•   Номера параметров: 

945 дес.−> читается p0945 (код ошибки). 
•   Индекс: 

0 дес.−> читается индекс 0. 

2. Передача запроса параметра 

При ZSW1.3 = «1» −> происходит генерация запроса параметра 

3. Оценка ответа  

Формат ответа Смещение

Заголовок ответа Повторение метки зада-
ния = 25 hex 

Идентификатор ответа = 
01 hex 

Повторение оси =02 hex Количество параметров 
= 01 hex 

Значение 
параметра 

Формат = 06 hex Колич. значений = 08 hex 

1. Значение = 1355 дес. 

2. Значение = 0 дес. 

8. Значение = 0 дес. 

Указания к ответу параметра: 

•   Повторение метки задания: 

Этот ответ совпадает с меткой запроса = 25. 

•   Идентификатор ответа: 

01 hex−> запрос на чтение выполнен, прочитан 1 параметр 

•   Повторение оси, количество параметров: 

Значения соответствуют значениям из запроса. 

•   Формат: 

06 hex−> значения параметра в формате Целое без знака 16 бит. 
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•   Количество значений: 

08 hex−> имеется 8 значений параметра. 

•   Значения 1...8  

В буфере ошибок привода 2 ошибка зарегистрирована только в 1 значении. 
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4.4.5 Пример 2: запись параметров (запрос нескольких параметров) 

Предпосылки 

1. Ведущий PROFIBUS сдан в эксплуатацию и полностью работоспособен. 

2. Коммуникация PROFIBUS между ведущим и ведомым действует. 

3. Ведущий может читать и писать наборы данных по DPV1 PROFIBUS. 

Предпосылка специально для этого примера: 

4. Вид регулирования: VECTOR 

Описание задачи 

Требуется организовать толчковый режим 1 и 2 через входные сигналы Модуля 
управления для привода 2 (номер объекта привода 2). Для этого нужно изменить
соответствующие параметры с помощью запроса на запись как указано ниже: 

•   BI: p1055 = r0722.4 Толчковый режим бит 0 

•   BI: p1056 = r0722.5 Толчковый режим бит 1 

•   p1058 = 300 об/мин. Толчок 1 заданное значение скорости 

•   p1059 = 600 об/мин. Толчок 2 заданное значение скорости 

Запрос должен выполняться в одном блоке данных запроса и ответа. 

n_зад_1 

Задание в 
толчковом 
режиме 1 
p1058 

Задание в 
толчковом 
режиме 2 
p1059 

Хранение заданного значения  

+24 В 

Главное задан-
ное значение 

1 

31           ...           16 15 ... 10 9     ...     0 

Номера параметров 

Объекты 
0: Устройство 

1: CU320  
63: ссылка на себя самого 

Номер индекса
= 02D2 0404hex 

1 = 02D2 0405hex 

Ввод в BI: p1055 и BI: p1056 

Рис. 4-17 Постановка задачи для запроса нескольких параметров (пример) 
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Последовательность действий  

1. Создание запроса на запись параметров. 

2. Передача запроса. 

3. Оценка ответа. 

Выполнение 

1. Создание запроса. 

Задание параметра  Смещение 

Заголовок запроса Метка запроса = 40 hex Идент. запроса = 02 hex 

Оси = 02 hex Количество параметров 
= 04 hex 

1. Адрес параметра Атрибут = 10 hex Колич. элементов = 01hex 

Номер параметра = 1055 дес. 

Индекс = 0 дес. 

2. Адрес параметра Атрибут = 10 hex Колич. элементов = 01 hex 

Номер параметра = 1056 дес. 

Индекс = 0 дес. 

3. Адрес параметра Атрибут = 10 hex Колич. элементов = 01 hex 

Номер параметра = 1058 дес. 

Индекс = 0 дес. 

4. Адрес параметра Атрибут = 10 hex Колич. элементов = 01 hex 

Номер параметров = 1059 дес.

Индекс = 0 дес. 

1. Значение пара-
метра (-ов) 

Формат = 07 hex Колич. значений = 01 hex 

Значение = 02D2 hex 

Значение = 0204 hex 

2. Значение пара-
метра (-ов) 

Формат = 07 hex Колич. значений = 01 hex 

Значение = 02D2 hex 

Значение = 0205 hex 

3. Значение пара-
метра (-ов) 

Формат = 08 hex Колич. значений = 01 hex 

Значение = 4396 hex 

Значение = 0000 hex 

4. Значение пара-
метра (-ов) 

Формат = 08 hex Колич. значений = 01 hex 

Значение = 4416 hex 

Значение = 0000 hex 
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Указания к запросу параметров: 

•   Метка запроса: 

Значение выбирается произвольно из действительного диапазона значений. Метка 
запроса устанавливает соответствие между запросом и ответом. 

•   Идентификатор запроса: 

02 hex−> это идентификатор для запроса на запись. 

•   Оси: 

02 hex−> параметры пишутся в приводе 2. 

•   Количество параметров 

04 hex−> запрос нескольких параметров охватывает 4 отдельных запроса. 

Адрес параметра 1... 4  

•   Атрибут: 

10 hex−> должны записываться значения параметра. 

•   Количество элементов 

01 hex−> обращение к 1 элементу массива. 

•   Номер параметров 

Указание номера параметра для записи (p1055, p1056, p1058, p1059). 

•   Индекс: 

0 дес.−> обозначение первого элемента массива. 

Значение параметра 1... 4  

•   Формат: 

07 hex−> тип данных Целое без знака32 

08 hex−> тип данных С плавающей точкой 

•   Количество значений: 

01 hex−> в каждый параметр записывается одно значение в указанном формате. 

•   Значение: 

Входной параметр BICO: задание источника сигнала (см. рис. 4-17) 

Изменяемый параметр: задание значения 

2. Передача запроса 
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3. Оценка ответа 

Формат ответа Смещение 

Заголовок ответа Повторение метки зада-
ния = 40 hex 

Идентификатор ответа 
= 02 hex 

Повторение оси = 02 hex Количество параметров 
= 04 hex 

Пояснения к ответу: 

•   Повторение  метки задания: 

Совпадает с меткой запроса = 40. 

•   Идентификатор ответа: 

02 hex−> запрос на запись выполнен 

•   Повторение оси: 

02 hex−> значение соответствует значению из запроса. 

•   Количество параметров: 

04 hex−> значение соответствует значению из запроса. 
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4.5 Motion Control по PROFIBUS 

Описание 

Функция «Motion Control по PROFIBUS» позволяет реализовать такт-синхронную
связь между ведущим и одним или несколькими ведомыми по полевой шине 
PROFIBUS. 

Указание 

Такт-синхронная связь описывается в следующей литературе: 

Литература: /P5/ PROFIDrive Profile Drive Technology 

Свойства 

•   Для активации функции не требуется, кроме проектирования шины, ввод 
никаких дополнительных параметров, ведущий и ведомый должны поддер-
живать эту функцию. 

•   Со стороны задатчика настройка происходит в конфигураторе аппаратной 
части, например, HW-Konfig SIMAITC S7. Со стороны ведомых настройка за-
ключается в выборе типа телеграммы. 

•   Установка времени дискретизации для передачи данных. 

•   Перед началом цикла посылается глобальная тактовая информация (GC). 

•   Время такта зависит от конфигурирования шины. Инструмент конфигури-
рования шины (например, HW-Konfig) учитывает при выборе времени 
такта: 
- Количество приводов на одно ведомое устройство, чем больше приводов тем 
длиннее такт 
- Количество ведомых, чем их больше тем длиннее такт 

•   За ошибками при передаче полезных данных и тактовой синхрони-
зации наблюдают счетчики контрольного сигнала. 
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Обзор регулирования 

•   Определение истинных значений положения в ведомом происходит по выбору: 

–  Непрямая измерительная система (датчик двигателя) 

–  Дополнительная прямая измерительная система (датчик на рабочем органе) 

•   Интерфейс датчика должен проектироваться в данных процесса. 

•   Контур регулирования замыкается по PROFIBUS. 

•   Регулятор положения находится в ведущем. 

•   Регулирование тока и скорости, а также определение истинных 
значений положения (интерфейс датчика) находятся в ведомом. 

•   Такт регулятора положения передается ведомым по полевой шине. 

•   Ведомые синхронизируют такты регулятора скорости и регулятора тока 
с тактом регулятора положения ведущего. 

•   Заданное значение скорости вычисляется ведущим. 

Контур автоматического регулирования положения 

Ведущий с 
функцией 
«Motion 
Control по 
PROFIBUS» 

taktsynchron_01. vsd 

Регулиро-
вание 
скорости 

Регули-
рование 
тока 

G 

G 

Дополнительная 
прямая измери-
тельная система 

M 

NЗАД 

G1_XIST1

Такт 

~ 

Косвенная измери-
тельная система 
(датчик двигателя) 

Рис. 4-18 Обзор функции «Motion Control по PROFIBUS» (пример: один ведущий и 3 ведомых) 
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Строение цикла передачи данных 

Цикл данных состоит из следующих элементов: 

1. Глобальная контрольная телеграмма 

2. Циклическая часть 

–  Заданные и истинные значения. 

3. Ациклическая часть 

–  Параметры и данные диагностирования. 

4. Резерв 
– Передача эстафетного сигнала (TTH). 

– Для поиска новых участников в системе привода (GAP). 

–  Время ожидания до следующего начала цикла. 

R

Такт регу-
лятора ско-
рости 
ведомые 
от 1 до 3 

ведущего 
(регулятор 
положения) 

R3

Такт регулятора 
положения 

TI

TM 

TO

TMAPC = 2 • TDP

Рис. 4-19 Пример: Оптимизированный цикл с TMAPC = 2 • TDP 
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Последовательность действий при передаче данных в системе управления 

1.  Истинное значение положения G1_XIST1 читается за время TI перед на-
чалом каждого такта в телеграмму и переносится в следующем цикле ве-
дущему. 

2.  Регулятор ведущего обрабатывается в начале каждого такта регулятора положения 
TM и использует прочитанные ранее истинные значения положения ведомых. 

3.  В следующем цикле ведущий передает рассчитанные заданные значения в 
телеграммах ведомых. Установка заданного значения скорости NЗАД проис-
ходит в момент TO после начала цикла. 

Обозначения и описания Motion Control 

Таблица 4-25 Установки времени и значения  

Имя Значение1) Пределы Описание

5DC hex 
≡ 
1500 дес.

Базовое время для TDP  
Расчет: TBASE_DP = 1500 • TBit = 125 мкс 
TBit = 1/12 мкс при 12 МБит/с 

Время цикла  
TDP = целое число • TBASE_DP: 
TDP = 8 • TBASE_DP = 1 мс 

Минимальное время DP - цикла  
Расчет: TDP _МИН = 8 • TBASE_DP = 1 мс 

Время технологического цикла ведущего - такт вре-
мени, за который ведущий рассчитывает новые за-
данные значения (например, такт рег. положения). 

Расчет: TMAPC = 1 • TDP = 1 мс 

Время технологического цикла ведомого 

Базовое время для TI, TO  
Прерывание: TBASE_IO = 1500 • TBit = 125 мкс 
TBit = 1/12 мкс при 12 МБит/с 

Время учета истинных значений  
Время, за которое перед началом цикла определя-
ются истинные значения положения. 

TI = целое число • TBASE_IO:  
TI = 2 • 125 мкс = 250 мкс 
При TI = 0: TI = TDP 

Минимальное TI  
Расчет: TI _МИН = 1 • TBASE_IO = 125 мкс 
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Таблица 4-25 Установки времени и значения, продолжение 

Имя  ОписаниеПределы Значение1) 

Момент передачи заданного значения  
Время, в которое после начала цикла принимается 
переданные заданные значения (заданное значение 
скорости) регулирования. 
TO = целое число • TBASE_IO: 
TO = 4 • 125 мкс = 500 мкс 
При TO = 0:  TO = T DP

Минимальный промежуток времени между TO и TDX 
TO _МИН = 1 • TBASE_IO = 125 мкс 

Время обмена данными 
Время в пределах цикла, необходимое для переда-
чи данных процесса ко всем наличествующим ве-
домым 
TDX = целое число • TBit 
TBit = 1/12 мкс при 12 МБит/с 
Расчет: TDX = 3600 • TBit = 300 мкс 

PLL - окно  
(Половина ширины окна синхронизации GC) 
Рекомендации для установки: 
•   Маленькое окно −> минимум колебаний синхрони-
зации в приводе 
•   Большое окно −> больший допуск на GC -
колебания  

Расчет (допущение: TPLL_W = A hex = 10 дес.) 
TPLL_W = 10 • Tbit = 0,833 мкс 

TBit = 1/12 мкс при 12 МБит/с

PLL - запаздывание  
С помощью запаздывания PLL может уравновеши-
ваться разное время пересылки данных к ведомым 
(например, из-за повторителей). 

Ведомые с более быстрым временем пересылки 
замедляется с соотв. запаздыванием PLL. 
Расчет: TPLL_D = 0 • Tbit = 0 мкс 
TBit = 1/12 мкс при 12 МБит/с 

Глобальная контрольная телеграмма (общая) 

Норма времени коммуникации активного участника 
Время рассчитывается системой проектирования. 

Data_Exchange  
Эта служба осуществляет обмен полезными данны-
ми между ведущим и ведомыми 1 – n. 

Ациклическая служба  
После завершения циклической передачи ведущий 
проверяет, закончилось ли отведенное ему время 
коммуникации. Если нет, запускается ациклическая 
служба DPV1. 
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Таблица 4-25 Установки времени и значения, продолжение 

Имя  ОписаниеПределЗначение1) 

Резерв: «Активная пауза» до окончания такт-
синхронного цикла 

Время вычислений регулятора скорости и положения 

Время ведущего  
Время от начала такта регулятора положения до на-
чала регулирования ведущего 

Попытка подключения новых участников. Эта 
попытка происходит каждый x-тый цикл. 

TJ воспроизводит время, в течение которого про-
должается «дрожание» такта. Это определяется 
временным сдвигом GC - телеграммы. 

1) значения соответствуют основному файлу преобразователя si0280e5. gs_ 

Критерии настройки для времени 

•   Цикл (TDP) 

–  TDP нужно устанавливать одинаковым для всех участников шины. 

–  TDP > TDX и TDP ≥ TО 

TDP должен быть достаточно большим, чтобы обеспечить коммуникацию со 
всеми участниками шины. 

Внимание 

После изменения TDP в ведущем PROFIBUS в системе привода должен прово-
диться холодный перезапуск (POWER ON). 

•   TI и TO 

–  По возможности малое время TI и TO сокращает запаздывание в 
контуре автоматического регулирования положения. 

–  TO > TDX + TOmin 

•   Установки и оптимизация возможны с помощью, например, HW-
Konfig в SIMATIC S7, нужно учитывать следующее: 

- Проектирование резерва позволяет: 

Подключать дополнительные ведущие класса 2 

Осуществлять нециклическую коммуникацию 



300

20

1,5

500

Коммуникация по PROFIBUS
Motion Control по PROFIBUS

4-173
© Siemens AG 2004 All Rights Reserved 
SINAMICS S120 Руководство по вводу в эксплуатацию, выпуск 06/05 

Минимальное резервное время 

Таблица 4-26 Минимальное резервное время  

Данные Требуемое время [мкс] 

Базовая нагрузка  

На ведомого 

На байт полезных данных 

Дополнительный ведущий класса 2 

Защита полезных данных 

Защита полезных данных происходит в обоих направлениях передачи (веду-
щий <−> ведомый) с помощью контрольного сигнала (4-битный счетчик). 

Контрольный счетчик циклически увеличиваются от 1 до 15 и снова запускается, 
начиная со значения 1. 

•   Контрольный сигнал ведущего 

–   Как контрольный сигнал ведущего используются STW2.12... STW2.15. 
–   Счетчик контрольного сигнала ведущего увеличивается в каждом рабо-

чем цикле ведущего (TMAPC). 

–   Допустимое количество ошибок контрольного сигнала задается в p0925. 

–   При p0925 = 65535 учет контрольного сигнала в ведомом вы-
ключается. 

–   Контроль 

За контрольным сигналом ведущего наблюдает в ведомый и установлен-
ные ошибки контрольного сигнала соответствующим образом оцениваются.

В p0925 устанавливается максимальное количество допускаемых ошибок 
контрольного сигнала ведущего без предыстории. 

Если количество ошибок контрольного сигнала превосходит установ-
ленное в p0925 максимальное значение, то происходит следующее: 

−> выдается соответствующее сообщение. 

−> как признак жизни ведомого выдается значение нуль. 

−> запускается синхронизация на контрольный сигнал ведущего. 

•   Контрольный сигнал ведомого 

–   Как контрольные биты ведомого используются ZSW2.12... ZSW2.15. 
–   Счетчик контрольного сигнала ведомого увеличивается в ка-

ждом DP - цикле (TDP). 

■
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Место для заметок 
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SINAMICS Safety Integrated 
(книжный формат) 

Эта глава описывает следующие темы, касающиеся SINAMICS Safety Integrated: 

•   Общие сведения по SINAMICS Safety Integrated 

•   Безопасная остановка (SH) 

•   Надежное управление тормозом (SBC) 

•   Ввод в эксплуатацию функций Безопасная остановка (SH) и  
Надежное управление тормозом (SBC) 

•   Обзор параметров и функциональных схем 

•   Примеры применения 

•   Тестирование и протокол приемки 

5
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5.1 Общие сведения по SINAMICS Safety Integrated 

5.1.1 Пояснения, стандарты и понятия 

Safety Integrated 

С проверенными защитными функциями «Safety Integrated» может быть реали-
зована высокоэффективная, практичная защита людей и техники. 

Эта инновационная техника безопасности обеспечивает: 

•   Более высокую надежность 

•   Большую экономичность 

•   Более высокую гибкость 

•   Повышенную готовность установки 

Имеются следующие функции Safety Integrated (функции SI): 

•   Безопасная остановка (SH) Safe Standstill (SH) 

«Безопасная остановка (SH)» - это средство для предотвращения 
неожиданного пуска согласно EN 60204-1 раздел 5.4. 

•   Надежное управление тормозом (SBC) Safe Brake Control (SBC) 

Указание 
Эти функции автономно реализованы в приводе, т.е. не требуется никакой вы-
шестоящей системы управления. 
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Стандарты и руководства 

В технике безопасности нужно соблюдать различные стандарты и руководства.

Руководства обязательны как для изготовителя компонентов, так и производите-
ля производственных машин. 

Стандарты отражают общее состояние техники и дают рекомендации при разра-
ботке концепций безопасности, однако, не являются обязательными, в отличие от 
руководств. 

Следующий список показывает набор стандартов и руководств по технике безо-
пасности. 

•   Руководство машин EWG 98 / 37 / ЕЭС 

Это руководство определяет принципиальные цели техники безопасности. 

•   EN 292-1 

Основные понятия и общие руководящие положения. 

•   EN 954-1 

Относящиеся к безопасности части систем управления. 

•   EN 1050 

Оценка риска. 

•   IEC 61508 

Функциональная надежность электрических и электронных систем. 

Этот стандарт определяет т.н. уровни безопасности (Safety Integrity Levels, 
SIL), которые описывают как определенную степень безопасности специ-
ального программного обеспечения, так и количественно допустимые пре-
делы вероятностей сбоев аппаратной части. 

Указание 
Защитные функции системы привода SINAMICS S120 в сочетании с сертифи-
цированными компонентами удовлетворяют следующим требованиям: 

•   Категория 3 согласно EN 954-1.  
•   Уровень безопасности 2 (SIL 2) по IEC 61508. 
Список сертифицированных компонентов доступен по запросу в Вашем ре-
гиональном представительстве Siemens. 

Контроль 

Контроль в каждом канале контроля основывается на принципе, что перед каким-
либо действием должно иметь место определенное состояние и после действия 
должен приходить определенный сигнал обратной связи. 

Если результат отрицательный в любом канале контроля, то привод останавли-
вается по двум каналам и выдается соответствующее сообщение. 



SINAMICS Safety Integrated (книжный формат) 

Общие сведения по SINAMICS Safety Integrated 

5-178 
© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

SINAMICS S120 Руководство по вводу в эксплуатацию, выпуск 06/05

Схема отключения 

Существуют две независимых друг от друга схемы отключения. Все сигналы в 
схеме отключения имеют низкий активный уровень. Этим обеспечивается пере-
ключение в безопасное состояние при отказе компонента или обрыве кабеля. 

При выявлении ошибки в путях отключения функция «Надежная остановка» 
активируется и повторно включение запрещается. 

Двухканальная структура контроля 

Все важные для Safety Integrated аппаратные и программные функции реализова-
ны в виде двух независимых друг от друга каналов контроля (например, схема 
отключения, передача данных, сравнение данных). 

Оба канала контроля привода реализованы в следующих компонентах: 

•   Модуле управления . 

•   Модулях двигателей привода. 

Принудительная динамизация и тестирование схемы отключения 

Принудительная динамизация схемы отключения служит для своевременной лик-
видации ошибок в программном обеспечении и аппаратуре обоих каналов контро-
ля и автоматически проводится с помощью активации/дезактивации функции «На-
дежная остановка». 
Чтобы выполнять требования EN 954-1 по своевременной идентификации ошиб-
ки, нужно испытать на правильность срабатывания обе схемы отключения по 
меньшей мере один раз в пределах заданного интервала времени. Пользователь
должен выполнить отключение принудительной динамизации вручную или с по-
мощью внешней системы автоматического управления. 

За своевременным проведением принудительной динамизации наблюдает таймер. 

•   p9659 Safety Integrated таймер для принудительной динамизации 

В течение установленного в этом параметре времени принудительная динамиза-
ция каналов схемы отключения должна проводиться по меньшей мере один раз. 

По истечении этого интервала времени соответствующее выдается предупреж-
дение и сохраняется до проведения принудительной динамизации. 

Таймер возвращается при каждой дезактивации SH на установленное значение. 

При работающей машине можно исходить из того, что посредством соответст-
вующих защитных устройств (например, защитные двери) не возникает никакой 
угрозы для людей. Поэтому пользователю сообщается только предупреждение о 
необходимости принудительной динамизации и просьба провести принудитель-
ную динамизацию в ближайшее время. Предупреждение не мешает работе ма-
шины. 
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Пользователь должен устанавливать интервал времени между проведением при-
нудительной динамизации в зависимости от применения между 0,00 и 9000,00 
часами (заводская установка: 8,00 часов). 

Примеры проведения принудительной динамизации: 

•   При бездействующих приводах после включения установки. 

•   При открытии защитной двери. 

•   Через заданное время (например, каждые 8 часов). 

•   В автоматическом режиме, в зависимости от времени и от событий. 

Безопасные входные сигналы (SGE) 

Безопасные входные сигналы образуют интерфейс процесса. Эти цифровые 
сигналы подаются в систему по двум каналам и служат для включения и отклю-
чения защитных функций. 

Пример: Выбор и отмена безопасной остановки (SH) 

Перекрестное сравнение данных 

Безопасные данные в обоих каналах контроля циклически перекрестно сравни-
ваются. 

При несовпадении данных выполняется следующее: 

1.  Выдается ошибка F01611 и F30611 (STOP F) и время записывается в 
p9658 и p9858. 

2.  По истечении времени выдается дополнительная ошибка F01600 и F30600 
(STOP A) и проводится надежное гашение импульсов. 

Реакция на ошибку передается соответственно другому каналу контроля, так 
что происходит двухканальное отключение. 

Такт контроля 

Безопасные функции для приводов выполняются циклически в каждом такте 
контроля. 
Такт контроля безопасности составляет минимально 4 мс. При увеличении ба-
зового времени дискретизации DRIVE-CLiQ (p0110) такт контроля безопасности 
также увеличивается. 

Обзор параметров (см. Списки параметров) 

•   r9780 Safety Integrated такт контроля (Модуль управления) 
•   r9880 Safety Integrated такт контроля (Модуль двигателя) 
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5.1.2 Параметры, контрольная сумма, версия, пароль 

Свойства параметров для Safety Integrated 

О параметрах для Safety Integrated: 

•   Они хранятся раздельно для каждого канала контроля. 

•   Они защищены паролем от нежелательного или неправомочного из-
менения. 

•   При запуске считается и проверяется контрольная сумма (Cyclic 
Redundancy Check, CRC) параметров безопасности. 

•   Представление данных 

–  Параметры безопасности для модуля управления  

Эти параметры энергонезависимо хранятся на карточке 
CompactFlash. 

–  Параметры безопасности для модуля двигателя 
Эти параметры энергонезависимо хранятся на CompactFlash карточке в 
собственном формате. 

•   Сброс на заводскую установку для параметров безопасности 

Для привода восстановление только параметров безопасности на заво-
дскую установку возможно с помощью p0970 или p3900 только если функ-
ции безопасности не разблокированы (p9601 = p9801 = 0). 

Комплектное восстановление всех параметров на заводскую установку с 
p0976 = 1 и p0009 = 1, на модуле управления возможно также при разблоки-
рованных функциях безопасности (p9601 = p9801 = 1). 

Проверка контрольной суммы 

Для параметров безопасности каждого канала контроля имеется по одному пара-
метру для текущей контрольной суммы параметров безопасности. 

При вводе в эксплуатацию эта контрольная сумма должна переноситься в соот-
ветствующий параметр для заданной контрольной суммы. 

•   r9798 Safety Integrated текущая контрольная сумма SI (Модуль управления) 

•   p9799 Safety Integrated заданная контрольная сумма SI (Модуль управления) 

•   r9898 Safety Integrated текущая контрольная сумма SI (Модуль двигателя) 

•   p9899 Safety Integrated заданная контрольная сумма SI (Модуль двигателя) 

При каждом запуске рассчитывается контрольная сумма актуальных параметров
безопасности и сравнивается с заданной контрольной суммой. 

Если текущая и заданная контрольные суммы не совпадают, выдается ошибка 
F01650, F30650 и требуется тестирование. 
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Версии при Safety Integrated 

Программное обеспечение безопасности модуля управления и модуля двигателя 
имеют соответственно собственные идентификаторы версии. 

•   r9770 [0...2] Версия Safety Integrated (Модуль управления) 

•   r9870 [0...2] Версия Safety Integrated (Модуль двигателя) 

Пароль 

Паролем безопасности параметры безопасности защищаются от недозволенно-
го доступа на запись. 

В режиме ввода в эксплуатацию для Safety Integrated (p0010 = 95) изменение 
параметров безопасности допустимо только после ввода правильного пароля 
безопасности в p9761. 

•   При первом вводе в эксплуатацию Safety Integrated считается: 

–  Пароль безопасности = 0 

–  Предустановка p9761 = 0 

Это значит: 
При первом вводе в эксплуатацию никакая установка пароля безопасности не требуется.

•   Изменить пароль 

–  p0010 = 95 режим ввода в эксплуатацию (см. главу 5.4) 

–  p9761 = ввести «Старый пароль безопасности» 

–  p9762 = ввести «Новый пароль» 

–  p9763 = подтвердить «Новый пароль» 

–  С этого момента действует новый и подтвержденный пароль безопасности. 

Если параметры безопасности должны изменяться и пароль безопасности неиз-
вестен, то должно выполняться следующее: 

1.  Выполнить заводскую установку всего привода (Модуль управления со всеми 
подключенными приводами / компонентами) (см. главу 3.2.1) 

2.  Ввести в эксплуатацию привода заново 

3.  Ввести в эксплуатацию Safety Integrated заново 

Обзор параметров (см. Списки параметров) 

•   p9761 Safety Integrated ввод пароля 

•   p9762 Safety Integrated новый пароль 

•   p9763 Safety Integrated подтверждение пароля 
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5.2 Безопасная остановка (SH) 

Описание вообще 

Функция «Безопасная остановка (SH)» служит для связанного с технологическими 
функциями машины или с возникновением ошибки надежного отключения момен-
тообразующего тока двигателя. 

После активации функции преобразователь привода находится в «Безопасном 
состоянии». Повторное включение запрещено. 

База для этой функции - интегрированная в модулях двигателей схема надеж-
ного гашения импульсов. 

Функциональные признаки «Надежной остановки» 

•   Эта функция автономно реализована в приводе, т.е. не требуется никакой 
внешней системы управления. 

•   Функция индивидуальна для привода, т.е. она имеется у каждого привода и 
отдельно сдается в эксплуатацию. 

•   Необходимо разрешение функции в соответствующем параметре  

•   Клеммы для функции «Надежная остановка» могут группироваться. 

•   При выбранной функции «Надежная остановка»: 

–  Не может произойти никакого нежелательного запуска двигателя. 

–  Моментообразующий ток надежно прерывается путем гашения импульсов
двигателя. 

–  Не происходит никакого гальванического разделение модуля двигате-
ля и двигателя. 

! 
Предостережение  
Нужно принять меры против недопустимых движений двигателя после отключе-
ния подачи энергии («выбега») (например, для висячей оси нужно активировать 
функцию «Надежное управление тормозом»). 

! 
Предостережение  
Пробой одновременно 2 силовых транзисторов (из них один в верхнем и один в 
нижнем полумосте инвертора) в модуле двигателя может привести к кратковре-
менному ограниченному движению двигателя. 

Движение может составлять максимально: 

Синхронные двигатели: макс. движение = 180° / количество пар полюсов 

Синхронные линейные двигатели: максимальное движение = полюсное деление 

•   Статус функции «Надежная остановка» сообщается в параметре. 
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Клеммы для «надежной остановки» 

Функции «Надежная остановка» включается и отключается для каждого привода 
раздельно с помощью клемм на модуле управления и модуле двигателя. 

•   Модуль управления  
Желаемая входная клемма для «Надежной остановки (SH)» выбирается с 
помощью BICO-соединений (BI: p9620). 

Как источники сигнала допустимы цифровые входы DI 0 ... DI 7 на модуле управления.

•   Модуль двигателя 

Входная клемма для «Надежной остановки (SH)» - это клемма «EP» 
(Разрешение импульсов, по-английски «Enable Pulses»). 

Обе клеммы должны приводиться в действие одновременно, иначе возникает 
ошибка. 

Модуль управления  

p9620 

Модуль двигателя 

X132.x 

Канал контроля 
Модуль двигателя 

Канал контроля 
Модуль управления  

Рис. 5-1 Клеммы для «надежной остановки» 

Группировка приводов 

Чтобы функция одновременно смогла вызываться для нескольких приводов, 
должна производиться группировка соответствующих клемм приводов как 
указано ниже: 

•   Модуль управления  
Соответствующим присоединением входных бинекторов на общую входную 
клемму для приводов, относящихся к одной группе. 

•   Модуль двигателя 

Соответствующим подключением клеммы «EP» отдельных модулей двига-
телей, принадлежащих к одной группе. 
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Указание 

Группировка в обоих каналах контроля должна устанавливаться одинаково. 

Если ошибка в одном приводе приводит к «Надежной остановке (SH)», другие 
приводы той же самой группы не переводятся автоматически в «Надежную 
остановку (SH)». 

Контроль схемы отключения происходит при тестировании. При этом оператор 
выбирает «Надежную остановку» для каждой группы. Контроль индивидуальный
для каждого привода. 

Пример: группировка клемм при «Надежной остановке (SH)» 

«Безопасная остановка» должна выбираться и отключаться раздельно для 
группы 1 (привод 1 и 2) и группы 2 (привод 3 и 4). 

Для этого одинаковая группировка «Надежной остановки» должна выполнять-
ся для модуля управления и для модулей двигателей. 

Модуль управления  
EP

DI 6

M 
Двухдви-
гатель-
ный мо-
дуль 

Одно-
двига-
тельный 
модуль 

Одно-
двига-
тельный 
модуль 

Группа 1 Группа 2 

Выбор и 
отмена 
SH 
Группа 1 

Выбор и 
отмена 
SH 
Группа 2 

Привод 1 

Привод 2 

Привод 3 

Привод 4 

Привод
1

Привод 
2 3 

Привод 
4 

M 

Модуль
пита-
ния 

X132.3 

X132.4 

Рис. 5-2 Пример: Группировка клемм для «Надежной остановки (SH)»
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Разрешение функции «Безопасная остановка (SH)» 

Функция «Надежная остановка» разблокируется в следующих параметрах: 

•   p9601.0 SH на клеммах модуля управления 

•   p9801.0 SH на клеммах модуля двигателя 

Выбор и отмена «Надежной остановки» 

Функции «Надежная остановка» должны включаться и отключаться одновременно в 
обоих каналах контроля входными сигналами и действовать только на соответст-
вующий привод. 

1 сигнал: Отмена функции 

0 сигнал: Выбор функции 

«Одновременно» означает: 

Коммутация должна быть закончена в обоих каналах контроля в течение за-
данного времени допуска. 

•   p9650 Safety Integrated время допуска SGE (Модуль управления) 

•   p9850 Safety Integrated время допуска SGE (Модуль двигателя) 

Если «Надежная остановка» в течение времени допуска не включается или не от-
ключается в обоих каналах, это определяется перекрестным сравнением и выдается
ошибка F01611 и соответственно F30611 (STOP F). В этом случае импульсы блоки-
руются выбором «надежной остановки» по любому из каналов. 

При выборе «надежной остановки» выполняется следующее: 

•   Каждый канал контроля вызывает надежное гашение импульсов по 
своей схеме отключения. 

•   Стояночный тормоз двигателя закрывается (если подключен и настроен). 

При отмене «надежной остановки» выполняется следующее: 

•   Каждый канал контроля снимает надежное гашение импульсов по 
своей схеме отключения. 

•   Команда безопасности «Закрыть стояночный тормоз двигателя» снимается. 

•   Возможно, возникший STOP F или STOP A снимается (см. r9772 / r9872). 

Указание 
Если оба входных сигнала для выбора и отмены «надежной остановки» кратко-
временно становятся разными, т.е. менее чем на время допуска p9650 / p9850, 
то импульсы привода блокируются и никакого сообщения не выдается. 

Чтобы в этом случае получить сообщение, N01620 / N30620 должна быть запро-
граммирована в p2118 и p2119 на предупреждение или ошибку. 
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Повторное включение после выбора функции «Надежная остановка» 

1. Деактивировать функцию в каждом канале контроля с помощью входных сигналов. 

2. Разблокировать привод. 

3. Подать и снять сигнал запрета включения. 

–  Фронт импульса 1/0 входного сигнала «ПУСК/СТОП1» (запрет включения) 

–  Фронт импульса 0/1 входного сигнала «ПУСК/СТОП1» (включение привода) 

4. Привод может работать. 

Статус при «надежной остановке» 

Статус функции «безопасная остановка (SH)» сообщается в следующих параметрах: 

Обзор параметров (см. Списки параметров) 

•   r9772 CO/BO: Safety Integrated статус (Модуль управления) 
•   r9872 CO/BO: Safety Integrated статус (Модуль двигателя) 
•   r9773 CO/BO: Safety Integrated статус (Модуль управления  + Модуль двигателя) 
•   r9774 CO/BO: Safety Integrated статус (группа Надежная остановка) 

Время реакции для функции «Надежная остановка» 

Для времен реакции при выборе и отмене функции с помощью входных сигналов 
могут указываться следующие значения: 

•   Типовое время реакции 

2 x такта контроля безопасности CU (r9780) + время выборки входов и выходов (p0799) 
•   Максимальное время реакции, которое может появляться в случае ошибки 

4 x такта контроля безопасности CU (r9780) + время выборки входов и выходов (p0799) 

Примеры: 

Допущения:   
Такт контроля безопасности CU (r9780) = 4 мс и 
время выборки входов и выходов (r0799) = 4 мс 

tR_typ = 2 x r9780 (4 мс) + r0799 (4 мс) = 12 мс 

tR_max = 4 x r9780 (4 мс) + r0799 (4 мс) = 20 мс 

Обзор параметров (см. Списки параметров) 

•   p0799 CU время выборки входов и выходов 
•   r9780 Safety Integrated такт контроля (Модуль управления) 
•   r9880 Safety Integrated такт контроля (Модуль двигателя) 
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5.3 Надежное управление тормозом (SBC) 

Описание  

Надежное управление тормозом служит для управления стояночным тормозом, 
который работает по принципу принудительного растормаживания (например, 
стояночный тормоз двигателя). 
Команда для открытия или закрытия тормоза передается по DRIVE-CLiQ на мо-
дуль двигателя. Модуль двигателя выполняет команду и соответствующим обра-
зом управляет выходами для подключения тормоза. 

Управление тормозом в модуле двигателя выполнено по надежной двухканаль-
ной схеме. 

! 
Предупреждение  
«Надежное управление тормозом» не определяет такие ошибки в тормозе, 
как, например, короткое замыкание обмотки тормоза, износ тормоза и т.п. 

Повреждение кабеля определяется «Надежным управлением тормозом» 
только при изменении состояния, т.е. при открытии или закрытии тормоза. 

Функциональные особенности «Надежного управления тормозом (SBC)» 

•   «SBC» выполняется при выборе «надежной остановки» и реакции контроля безо-
пасности при надежном гашении импульсов. 

•   «SBC» выполняется в отличие от обычного управления тормозом в p1215 по 
двум каналам. 

•   «SBC» выполняется независимо от установленного в p1215 режима управления 
тормозом. Однако «SBC» нецелесообразно применять при 1215 = 0 и 3. 

•   Необходимо разрешение функции в параметре  

•   При каждом выборе «надежной остановки» стояночный тормоз сразу закры-
вается и выполняется процедура динамизации. 

Разрешение функции «Надежное управление тормозом (SBC)» 

Функция «Надежное управление тормозом» разблокируется о следующих параметрах: 

•   p9602 Safety Integrated разрешение надежного управления тормозом 
(Модуль управления) 

•   p9802 Safety Integrated разрешение надежного управления тормозом 
(Модуль двигателя) 

Функция «Надежное управление тормозом» становится активной только если мини-
мум одна функция контроля безопасности разблокирована (т.е. p9601 = p9801 ≠ 0). 
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Двухканальное управление тормозом 

Тормоз управляется из модуля управления. Имеются 2 пути сигнала для закрытия
тормоза. 

Модуль двигателя 

Стояночный тормоз

Диагностирование 
тормоза 

EP (Разрешение импульсов) 

Рис. 5-3 Двухканальное управление тормозом 

Для «Надежного управления тормозом» модуль двигателя выполняет контрольную 
функцию и обеспечивает, чтобы при отказе или ошибке Модуля управления ток тор-
моза был прерван и тормоз при этом закрыт. 

Система диагностирования тормоза может генерировать ошибку при неполадках 
в любом из переключателей (TB +, TB – ), но только при изменении их состояния, 
т.е. при открытии или закрытии тормоза. 

При распознавании ошибки Модулем двигателя или Модулем управления ток 
тормоза выключается и этим достигается безопасное состояние. 
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Время реакции для функции «Надежное управление тормозом»

Для времен реакции при выборе и отмене функции с помощью входных сигналов 
могут указываться следующие значения: 

•   Типовое время реакции 

4 x такт контроля безопасности CU (r9780) + время выборки входов и выходов (p0799) 

•   Максимальное время реакции, которое может появляться в случае ошибки 

8 x такт контроля безопасности CU (r9780) + время выборки входов и выходов (p0799) 

Примеры: 

Допущения:   
Такт контроля безопасности CU (r9780) = 4 мс и 
время выборки входов и выходов (r0799) = 4 мс 

tR_typ = 4 x r9780 (4 мс) + r0799 (4 мс) = 20 мс 

tR_max = 8 x r9780 (4 мс) + r0799 (4 мс) = 36 мс 

Обзор параметров (см. Списки параметров) 

•   p0799 Времена выборки входов и выходов CU 

•   r9780 Safety Integrated такт контроля (Модуль управления) 

•   r9880 Safety Integrated такт контроля (Модуль двигателя) 
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5.4 Ввод в эксплуатацию функции «SH» и «SBC» 

5.4.1 Общие сведения для ввода в эксплуатацию функций 
безопасности 

Указания для ввода в эксплуатацию 

Внимание 
По причинам безопасности невозможен автономный ввод в эксплуатацию 
функций безопасности с инструментом ввода в эксплуатацию STARTER (и со-
ответственно SCOUT). 

Указание 

•   Функции «SH» и «SBC» специфические для привода, т.е. их ввод в экс-
плуатацию функций должен проводиться один раз для каждого привода. 

•   Для поддержки функций «SH» и «SBC» необходимы по меньшей мере следую-
щие версии функций безопасности: 
Модуль управления: V02.01.01 (r9770 [0...2]) 
Модуль двигателя: V02.01.01  (r9870 [0...2]) 

•   Если в модуле двигателя имеется несовместимая версия, то при переходе в 
режим ввода в эксплуатацию функций безопасности модуля управления 
(p0010 = 95) происходит следующее: 

– Выдается ошибка F01655 (Safety Integrated модуль управления: настройка 
функций контроля). Ошибка вызывает реакцию остановки СТОП2. 
Ошибка может квитироваться только после выхода из режима ввода в экс-
плуатацию функций безопасности (p00100 95). 

– Модуль управления выполняет надежное гашение импульсов по 
собственной схеме отключения. 

– Если имеется (p1215) стояночный тормоз двигателя он закрывается. 
– Никакая разблокировка функций безопасности не допускается (p9601 / 

p9801 и p9602 / p9802). 
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Предпосылки для ввода в эксплуатацию функций безопасности 

1. Ввод в эксплуатацию приводов должен быть закончен. 

2. Импульсы должны быть блокированы не функциями безопасности. 

например, с помощью СТОП1 = «0» или СТОП2 = «0» 

При подключенном и настроенном стояночном тормозе двигателя он должен 
быть закрыт. 

3. Клеммы для «надежной остановки» должны быть подключены. 

–  Модуль управления: Цифровые входы DI 0 ... DI 7 

–  Модуль двигателя: клемма «EP» 

4. При работе с SBC: 

Двигатель со стояночным тормозом двигателя должен присоединяться к со-
ответствующему разъему модуля двигателя. 

Последовательный ввод в эксплуатацию функций безопасности 

1. Подготовленный и загруженный в STARTER проект при сохранении пара-
метров безопасности может переноситься на следующий привод. 

2. При разных версиях программного обеспечения на первом преобразовате-
ле и том, куда осуществляется загрузка, необходима адаптация заданной 
контрольной суммы (p9799, p9899). Это показывается ошибками F01650 
(значение ошибки: 1000) и F30650 (значение ошибки: 1000). 

3. После записи проекта в целевой привод требуется краткое тестирование (см. 
таблицу 5-8). Это показывается ошибками F01650 (значение ошибки: 2004). 

Внимание 

После записи проекта он должен сохраняться в энергонезависимой 
памяти на карточке CompactFlash (копирование RAM в ROM). 
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5.4.2 Последовательность ввода в эксплуатацию «SH» и «SBC» 

Для ввода в эксплуатацию функций «SH» и «SBC» нужно выполнить 
следующие шаги: 

Таблица 5-1 Ввод в эксплуатацию функций «SH» и «SBC»  

№ Параметр Описание и примечания

Safety Integrated режим ввода в эксплуатацию
•   Выдаются следующие предупреждения и ошибки: 

–  A01698 (Safety Integrated Модуль управления: режим ввода в экс-
плуатацию активен) 
Только при первом вводе в эксплуатацию:  

–  F01650 (Safety Integrated Модуль управления: необходимо тести-
рование) со значением ошибки = 130 (отсутствуют параметры 
безопасности для модуля двигателя). 

–  F30650 (Safety Integrated Модуль двигателя: необходимо тестиро-
вание) со значением ошибки = 130 (отсутствуют параметры безо-
пасности для модуля двигателя). 
Тестирование и протокол приемки см. шаг 13. 

•   Импульсы надежно сбрасываются в модуле управления и модуле дви-
гателя. 

•   Контрольный сигнал безопасности контролируется в модуле управле-
ния и модуле двигателя. 

•   Коммуникация между модулем управления и модулем двигателя ак-
тивна. 

•   Наличествующий и настроенный стояночный тормоз двигате-
ля закрыт. 

•   В этом режиме после первого изменения параметров безопасности 
выдается ошибка F01650 и F30650 со значением = 2003. 

Это сохраняется в течение всего времени ввода в эксплуатацию безо-
пасности, т.е. во время ввода в эксплуатацию безопасности включение и 
выключение SH невозможно, так как надежное гашение импульсов посто-
янно активировано. 

p9761 = «значе-
ние» 

Установка пароля безопасности 
При первом вводе в эксплуатацию от Safety Integrated считается: 
•   Пароль безопасности = 0  
•   Предустановка p9761 = 0 

Т.е. при первом вводе в эксплуатацию никакая установка пароля безо-
пасности не требуется. 

Разблокирование функции «Надежная остановка»
SH от клемм Модуля управления  
SH от клемм Модуля двигателя 
•   Изменения параметров вступают в действие только после вы-
хода из режима ввода в эксплуатацию безопасности (т.е. если 
устанавливается p0010 ≠ 95). 

•   Оба параметра участвуют в перекрестном сравнении данных и поэтому 
должны устанавливаться одинаково. 
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Таблица 5-1 Ввод в эксплуатацию функций «SH» и «SBC», продолжение 

№ Описание и примечанияПараметр 

Разблокировка функции «Надежное управление тормозом»  
Разрешение «SBC» на модуле управления  
Разрешение «SBC» на модуле двигателя 
•   Изменение параметров вступают в действие только после вы-
хода из режима ввода в эксплуатацию безопасности (т.е. если 
устанавливается p0010 ≠ 95). 

•   Оба параметра участвуют в перекрестном сравнении данных и поэтому 
должны устанавливаться одинаково. 

•   Функция «Надежное управление тормозом» становится активной, 
только если минимум одна функция контроля безопасности раз-
блокирована (т.е. p9601 = p9801 ≠ 0). 

p9620 = «значе-
ние» 
Клемма «EP» 

Установка клемм для «Надежной остановки»
Источник сигнала надежной остановки на модуле управления задается в 
параметре, на модуле двигателя - клемма «EP» (разрешение импульсов) 

•   Канал контроля в модуле управления: 

Соответствующим присоединением BI: p9620 при отдельных приво-
дах возможно следующее: 
–  Выбор и отмена Надежной остановки 
–  Группировка клемм для Надежной остановки  

Как источники сигнала разрешены цифровые входы DI 0 ... DI 7. 
•   Канал контроля в модуле двигателя: 

Соответствующим подключением клеммы «EP» на отдельных моду-
лях двигателя возможно следующее: 
–  Выбор и отмена Надежной остановки 
–  Группировка клемм для Надежной остановки 

Указание: 
Группировка клемм для «Надежной остановки» должна также прово-
диться в обоих каналах контроля. 

p9650 = «значе-
ние» 
p9850 = «значе-
ние» 

Время допуска коммутацию SGE устанавливают
Время допуска на коммутацию SGE в модуле управления  
Время допуска на коммутацию SGE в модуле двигателя 
•   Изменение параметров вступают в действие только после выхода из 

режима ввода в эксплуатацию безопасности (т.е. если устанавливается 
p0010 ≠ 95). 

•   Из-за различного времени распространения сигналов в разных каналах
контроля, команды (например, выбор и отмена SH) действуют не одно-
временно. Поэтому необходимо задавать время коммутации SGE, в 
течение которого не выполняется перекрестного сравнения данных  не 
генерируется ошибка при их несовпадении. 

•   Оба параметра участвуют в перекрестном сравнении данных и поэтому 
должны устанавливаться одинаково. Различие тактов контроля безо-
пасности допускается. 
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Таблица 5-1 Ввод в эксплуатацию функций «SH» и «SBC», продолжение 

№ Описание и примечанияПараметр 

p9658 = «значе-
ние» 
p9858 = «значе-
ние» 

Время перехода от STOP F к STOP A 
Время перехода от STOP F к STOP А на модуле управления  
Время перехода от STOP F к STOP А на модуле двигателя 
•   Изменение параметров вступают в действие только после выхода из 

режима ввода в эксплуатацию безопасности (т.е. если устанавливает-
ся p0010 ≠ 95). 

•   STOP F является реакцией при ошибке перекрестного сравнения дан-
ных F01611 и F30611 (Safety Integrated: ошибка в канале контроля). 
STOP F не вызывает по умолчанию реакции остановки. 

•   По истечении заданного времени происходит STOP A (немедленное 
безопасное гашение импульсов с ошибкой F01600 и F30600 (Safety 
Integrated: STOP A). Предустановкой p9658 и p9858 является 0, т.е. по 
умолчанию STOP F немедленно приводит к STOP A. 

•   Оба параметра участвуют в перекрестном сравнении данных и поэтому 
должны устанавливаться одинаково. Различие тактов контроля безо-
пасности допускается. 

p9659 = «значе-
ние» 

Установка времени динамизации и тестирования схемы безопас-
ного отключения 
•   По истечении этого времени выдается предупреждение A01699 (Safety 
Integrated CU: необходимо тестирование схемы отключения) с целью 
проверки схемы отключения (т.е. проведения процедуры выбора и отме-
ны SH). 
•   Наладчик может изменить время проведения динамизации и тестиро-
вания схемы безопасного отключения. 

Синхронизация контрольных сумм
Заданная контрольная сумма на модуле управления  
Заданная контрольная сумма на модуле двигателя 
Актуальные контрольные суммы определяются в параметрах безопасно-
сти как указано ниже: 
•   Истинная контрольная сумма на модуле управления: r9798 
•   Истинная контрольная сумма на модуле двигателя: r9898 

Установкой заданной контрольной суммы в соответствующих параметрах 
равной истинной контрольной сумме наладчик подтверждает параметри-
рование безопасности в каждом канале контроля. 
Этот процесс проводится автоматически при применении STARTER и 
ассистента ввода в эксплуатацию для SINAMICS Safety Integrated. 

p9762 = «значе-
ние»  
p9763 = «значе-
ние» 

Установка нового пароля безопасности 
Ввод нового пароля  
Подтверждение нового пароля 
•   Новый пароль становится действительным только после ввода его в 

p9762 подтверждения в p9763. 
•   Теперь для изменения параметров безопасности в p9761 должен вво-

дятся новый пароль. 
•   Изменение пароля безопасности не требует изменения контрольной

суммы в p9799 и p9899. 
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Таблица 5-1 Ввод в эксплуатацию функций «SH» и «SBC», продолжение 

№ Описание и примечанияПараметр 

p0010 = зна-
чение не рав-
ное 95 

Safety Integrated выход из режима ввода в эксплуатацию 

•   Если хотя бы одна функция контроля безопасности разблокирована 
(p9601 = p9801 ≠ 0), проверяются контрольные суммы:  

Если заданная контрольная сумма на модуле управления не правиль-
ная, то выдается ошибка F01650 (Safety Integrated Модуль управле-
ния: необходимо тестирование) с кодом ошибки 2000 и выход из ре-
жима ввода в эксплуатацию безопасности не выполняется. 
Если заданная контрольная сумма на модуле двигателя не правиль-
ная, то выдается ошибка F01650 (Safety Integrated Модуль управле-
ния: необходимо тестирование) с кодом ошибки 2001 и выход из ре-
жима ввода в эксплуатацию безопасности не выполняется. 

•   Если никакой функции контроля безопасности не разблокировано 
(p9601 = p9801 = 0) выход из режима ввода в эксплуатацию безопасности 
происходит без контроля контрольных сумм. 

При выходе из режима ввода в эксплуатацию безопасности выполняется 
следующее: 

•   Все параметры привода сохраняются на CompactFlash. 
•   Параметры безопасности загружаются в модуль двигателя из модуля 
управления и сохраняются на CompactFlash. 

•   Новые параметры безопасности становятся активными в модуле 
управления и модулях двигателей  

Выполнение POWER ON 
После ввода в эксплуатацию должна проводиться «холодная переза-
грузка» (POWER ON – Reset). 

Тестирование и составление протокола приемки

После завершения ввода в эксплуатацию безопасности наладчиком 
должно проводиться тестирование разблокированных функций контроля 
безопасности. 
Результаты тестирования нужно фиксировать в протоколе приемки 
(см. главу 5.7). 
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5.4.3  Ошибки безопасности 

Реакция остановки 

При ошибках Safety Integrated следующие могут иметь место следующие реакции:

Таблица 5-2 Реакции остановки при Safety Integrated  

Реакция Действия Результат Вызывается 

STOP A 
неквити-
руемый 

Выполняется надежное 
гашение импульсов по 
схеме отключения соот-
ветствующего 

Двигатель 
тормозится 
выбегом 

При всех не квитируемых 
ошибках безопасности с га-
шением импульсов. 

канала контроля. 
При работе с SBC: стоя-
ночный тормоз двигателя
закрывается. 

и останав-
ливается 
Стояночный 
тормоз замы-
кается. 

При всех квитируемых 
ошибках безопасности с 
гашением импульсов.  

Как реакция после STOP F. 

STOP A соответствует категории остановки 0 согласно EN 60204-1.  
С помощью STOP A через функцию «Безопасная остановка (SH)» непо-
средственно выключается крутящий момент двигателя. 
Находящийся в состоянии покоя двигатель не может быть неожиданно 
запущен. Находящийся в движении двигатель тормозится выбегом. Для 
принудительного торможения могут применяться внешние тормозные 
устройства, например, короткое замыкание якоря, стояночный тормоз и 
соответственно рабочая тормозная система. При возникновении STOP 
A также действует «Безопасная остановка (SH)». 

Переход в STOP A. Никакого. 1) При ошибке в перекрестном 
сравнении данных. 

STOP F связан с перекрестным сравнением данных (KDV). Это позво-
ляет распознавать ошибки в каналах контроля.  
После STOP F вызывается STOP A. 
При возникшей STOP A задействуется «Безопасная остановка (SH)». 

1)  Если STOP F выдается перекрестным сравнением входных сигналов для выбора 
функции «Надежная остановка», импульсы сбрасываются уже одноканальным вы-
бором «надежной остановки». 

! Предупреждение  
При висячей оси или активной нагрузке существует при отключении по STOP A/F 
опасность неконтролируемого перемещения оси. Этому может препятствовать при-
менение «Надежного управления тормозом (SBC)» и стояночного тормоза с доста-
точным тормозным усилием (полное отсутствие перемещения не гарантируется). 
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Квитирование ошибок безопасности 

Ошибки Safety Integrated должны квитироваться как указано ниже: 

1. Устранить причину ошибки. 

2. Выполнить отмену «Надежной остановки (SH)». 

3. Квитировать ошибку. 

Если происходит выход из режима ввода в эксплуатацию безопасности при блоки-
рованных функциях безопасности (p0010 = значение не равное 95 при p9601 = 
p9801 = 0), то все ошибки безопасности могут квитироваться. 

При следующем входе в режим ввода в эксплуатацию безопасности (p0010 = 95) 
все ранее возникшие ошибки появляются снова. 

Внимание 
Квитирование ошибок безопасности так же, как и всех других ошибок, вы-
полняется при выключении и включении питания привода (Power On). 

Если причина ошибки еще не устранена, то ошибка появляется снова сразу по-
сле запуска. 

Описание ошибок и предупреждений 

Указание 

Ошибки и предупреждения для SINAMICS Safety Integrated описаны в следую-
щей литературе: 

Литература: /LH1/ SINAMICS S списки параметров - глава 3.2 



p9601 p9801

p9602 p9802

p9620 -

p9650 p9850

p9658 p9858

p9659 -

p9761 -

p9762 -

p9763 - (p0010 = 95)

r9770[0...2] r9870[0...2] -

r9771 r9871 -

r9772 r9872 -

r9773 - -

r9774 - -

r9780 r9880 -

r9794 r9894 -

r9795 r9895 -

r9798 r9898 -

p9799 p9899
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5.5 Обзор параметров и функциональных схем 

Обзор параметров (см. Списки параметров) 

Таблица 5-3 Параметр для Safety Integrated  

№ № Имя Изменяется 
при Модуль 

управле-
ния (CU) 

Модуль 
двигателя 
(ММ) 

Разрешение функций безопасности 

Разрешение надежного управления тормозом

Источники сигнала для Надежной остановки Safety Integrated 

Время допуска на коммутацию SGE 
Ввод в эксплуатацию 
(p0010 = 95) 

Время перехода от STOP F к STOP A 

Таймер для принудительной динамизации 

Ввод пароля В любом рабочем 
состоянии 

Пароль новый Safety Integrated 

Подтверждение пароля
Ввод в эксплуатацию 

Версия 

Общие функции 

Статус 

Статус (Модуль управления  + двигателя) 

Статус (группа Надежной остановки) 

Такт контроля 

Список перекрестного сравнения 

Диагностирование для STOP F 

Истинная контрольная сумма параметр SI 

Заданная контрольная сумма параметр SI Safety Integrated 
ввод в эксплуатацию 
(p0010 = 95) 
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Описание параметров 

Указание 

Параметры для SINAMICS Safety Integrated описаны в следующей лите-
ратуре: 

Литература: /LH1/ SINAMICS S списки параметров - глава 1.2 

Обзор функциональных схем (см. списки параметров) 

•   2800 Менеджер параметров

•   2802 Контроль и ошибки / предупреждения 

•   2804 Слово состояния

•   2810 Безопасная остановка (SH) 

•   2814 Надежное управление тормозом (SBC 
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5.6  Примеры применения

5.6.1 Безопасная остановка по защитной двери, аварийное отключение

Рис. 5-4 Пример применения 
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Рис. 5-5 Передача сигналов для примера применения Safety Integrated - надежная остановка 
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Внимание 
Этот пример указывает одну из возможных реализаций. Необходимое для кон-
кретной машины решение должно быть построено с учетом ее функций. Это при-
водит к индивидуальным настройкам параметров или управляющих команд. 

Внимание 
Реакции на ошибки и функции выходов (например, инвертирование или симуля-
ция) не могут изменяться по сравнению с заводской установкой и соответствен-
но не могут активироваться. 

Описание функций 

С помощью двух безопасных комбинаций SIGUARD для аварийной остановки 
и защитной двери а также стандартного ПЛК может быть реализована схема 
соответствующая EN 954-1 категория 3 и EN1037. Отключение приводов про-
исходит согласно категории 1 по EN 60204-1. 

•   Интегрированная в приводе защитная функция «Надежная остановка» соответствует 
категории 3 по EN 954-1 и соответственно SIL 2 согласно IEC 61508. Небезопасный 
сигнал обратной связи «Надежная остановка активна» является достаточным. 

•   Защитные комбинации для аварийной остановки и защитного контроля двери 
соответствуют категории 4 (немедленный разрыв цепи) и соответственно ка-
тегории 3 (замедленный разрыв цепи). 

•   Схемы аварийной остановки и контроля защитной двери двухканаль-
ные, с функциями контроля и устойчивы к коротким замыканиям. 

•   Переключатели S4, S5 и S6 - позиционные переключатели с принудительным 
размыканием, соответствуют EN 1088. 

•   Выполнение функции «Надежная остановка» гарантировано как при 
подаче соответствующей команды (контакт), так и при ошибке или от-
казе ПЛК. 

•   Коммуникация по цифровым входам-выходам между приводом и ПЛК 
может заменяться также незащищенной стандартной шиной (например, 
PROFIBUS). 

•   При функции Аварийная остановка гальваническое разделение не обязательно, 
вышестоящий сетевой контактор не является необходимым. Во время выпол-
нения работ на двигателе или преобразователе возможно снятие напряжения с 
помощью главного выключателя. 
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Поведение при аварийной остановке 

Аварийная остановка вызывается кнопкой S3 («аварийная остановка»). Начина-
ется отключение приводов категории остановки 1 согласно EN 60204-1. 

•    Без задержки через размыкающие контакты защитной комбинации A1 на 
клемму X122.2 (DI 1: 2. СТОП3) привода поступает сигнал 0, приводы начи-
нают тормозиться по заданной кривой (p1135) и импульсы блокируются. 

•    Замедленные размыкающие контакты защитной комбинации A1 открывается по 
истечении установленного времени задержки, вследствие этого функция «На-
дежная остановка» приводов активируется по двум каналам через клеммы 
X122.3 (DI 2) модуля управления и X21.3 (EP +24 В) и X21.4 (EP м) модулей дви-
гателей. Если нужно задействовать все приводы, входящие в группу «надежной 
остановки», подается сигнал на клемму X122.10 (DO 10: Группа SH активна). 

•   Сигнал обратной связи защитной комбинации и привода контролируется в ПЛК.

Поведение при открытии защитной двери 

Для открытия защитной двери требуется предварительное нажатие на кнопку S2 
(«СТОП»). По команде СТОП начинается отключение привода категории останов-
ки 1 согласно EN 60204– 1: 

•   Сброс выхода ПЛК  DO3 приводит к подаче на клемму X122.2 (DI 1: 2. СТОП3) 
приводов сигнала 0, приводы начинают тормозиться по заданной кривой 
(p1135) и импульсы блокируются. 

•   Если приводы остановлены (DO 8 и DO 9: |n | <p2161), через выход ПЛК DO2 
по двум каналам активируется функция «Надежная остановка», статус кото-
рой через клемму X122.10 (DO 10: SH активна) передается в ПЛК (DI 8). 

•   Когда ПЛК получает сигнал выбора функции «Надежная остановка» (SPS DI 8 
«SH активна»), включается катушка Y1 (SPS - выход DO 4) и открывается замок 
защитной двери. Защитная цепь разрывается при открытии двери, безопасная 
комбинация A2 размыкает свои защитные цепи. 

Указание 

За положением замка защитной двери наблюдает S6! Если ПЛК ошибочно 
открывает замок прежде чем приводы затормозились до скорости = 0, через 
S6 на клемму X122.2  (DI 1: 2. СТОП3) модуля управления и по соединению 
BICO в приводы передается сигнал 0. Приводы сразу тормозятся согласно 
(p1135) и импульсы сбрасываются. При открытии защитной двери выбирается
функция «Надежная остановка». Этим должно обеспечиваться отсутствие 
опасных движений приводов до открытия двери! 
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Включение приводов 

При закрытой защитной двери и выведенном фиксаторе кнопки аварийного оста-
нова S3 привод может быть запущен. Модуль питания должен включаться перед-
ним фронтом импульса «0» −> «1» на выходе ПЛК  DO5. 

•   После нажатия кнопки S1 («ПУСК») защитная комбинация A1 переводится в со-
стояние «Готов к работе». Выход ПЛК DO 4 сбрасывается, катушка Y1 обесточи-
вается, замок защитной двери запирается. Защитная комбинация A2 переходит 
в состояние «Готов к работе». 

•   Одновременно установкой выходов ПЛК DO 2 и DO 3 отключается функция 
«Надежная остановка» по двум каналам, через клеммы X122.3 модуля 
управления и X21.3 (EP +24 В) и X21.4 (EP М) модулей двигателей, а также 
быстрая остановка через клемму X122.2 (DI 1: 2. СТОП3). 

•   Передним фронтом выхода ПЛК DO1 на клемме X122.1 (DI 0: СТОП1) приво-
ды могут переводиться снова в состояние «Работа». 
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5.7 Приемо-сдаточные испытания и протокол приемки 

5.7.1 Общие сведения для приемки 

Приемо-сдаточные испытания 

Изготовитель машин должен провести тестирование активированных функций 
Safety Integrated (функции SI) в машине. 

Тестирование приемки должно имитировать превышение всех введенных пре-
дельных значений разблокированных функций SI, чтобы иметь возможность про-
верить и подтвердить при этом правильность их функционирования. 

Внимание 

Тестирование может происходить только после окончания ввода в эксплуата-
цию функций безопасности и выполнения POWER-ON-Reset. 

Уполномоченный персонал, протокол приемки 

Тестирование каждой функции SI должно проводиться персоналом, имеющим 
соответствующие права, фиксироваться в протоколе приемки и подписываться. 
Протокол приемки должен храниться в документации машины. 

Уполномоченным в вышеупомянутом смысле является назначенный изгото-
вителем машины человек, который может проводить тестирование в соответ-
ствующих режимах на основе специального образования и знания защитных 
функций. 

Указание 
•   См. указания и описания для ввода в эксплуатацию в главе 5.1 

Обратите внимание на п. 5.5 этого руководства по вводу в эксплуатацию. 
•   Если параметры функций SI изменяются, то должны проводиться и заноситься 

в протокол приемки повторные приемо-сдаточные испытания. 
•   Оригинал протокола приемки 

Печатная форма как пример и соответственно рекомендация содержится в 
этой главе руководства по вводу в эксплуатацию. 
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Содержание полных приемо-сдаточных испытаний 

Документация (см. главу 5.7.2) 

Документация машины, включая функции SI. 

1. Описание и чертеж машины (см. таблицу 5-4 и 5-5) 

2. Функции SI для каждого привода (см. таблицу 5-6)

3. Описание защитных устройств (см. таблицу 5-7) 

Проверка функционирования (см. главу 5.7.3) 

Проверка отдельных используемых функций SI. 

4. Функция «Надежная остановка», Часть 1 (см. таблицу 5-8) 

5. Функция «Надежная остановка», Часть 2 (см. таблицу 5-9) 

6. Функция «Надежное управление тормозом» (см. таблицу 5-10) 

Завершение протокола (см. главу 5.7.4)

Протоколирование и подтверждение ввода в эксплуатацию. 

7. Контроль параметров безопасности 

8. Протоколирование контрольных сумм 

9. Обеспечение защиты данных 

10. Подтверждения 

Приложение 

Записи измерений к функциональной проверке часть 1 и 2. 

•   Протоколы аварийных сообщений 

•   Записи цифрового осциллографа 
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5.7.2  Документация 

Таблица 5-4 Описание и эскиз машины  

Обозначение 

Тип 

Серийный номер 

Изготовитель 

Конечный пользователь 

Электрические оси 

Прочие оси 

Шпиндели 

Чертеж машины 



-

r0018 = -

r0018 = r9770 =

r0128 = r9870 =

r0128 = r9870 =

r0128 = r9870 =

r0128 = r9870 =

r0128 = r9870 =

r0128 = r9870 =

r9780 = r9880 =

r9780 = r9880 =

r9780 = r9880 =

r9780 = r9880 =

r9780 = r9880 =

r9780 = r9880 =
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Таблица 5-5 Значения из машинных данных  

Параметр версия FW 
Модуль управления  

Номер привода версия FW версия SI 

Параметр 
Модуль двигателя 

Номер привода Такт контроля SI  
Модуль управления  

Такт контроля SI  
Модуль двигателя 

Параметр 
Модуль двигателя 

Таблица 5-6 Функции SI для привода  

Номер привода Функция SI
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Таблица 5-7 Описание защитных устройств  

Примеры:  
Схема соединений клемм SH (защитная дверь, NOT-AUS), группировка клемм SH, стояночный 
тормоз для висячей оси, и т.д. 



1.

2.

3.

4.

5.

6.
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5.7.3  Проверка функционирования 

Проверка функционирования должна проводиться раздельно для каждого при-
вода (если это позволяет конструкция машины). 

Проведение тестирования 

Первый ввод в эксплуатацию 

Серийный ввод в эксплуатацию 

отметить соответствующую строку 

Функция «Надежная остановка» (SH), часть 1 

Это тестирование состоит из следующих шагов: 

Таблица 5-8 Функция «Надежная остановка» (SH), часть 1  

№ Описание Статус 

Исходное состояние 
•   Привод в состоянии «Готов к работе» (p0010 = 0)  

•   Функция SH разблокирована (p9601.0 = 1, p9801.0 = 1) 

•   Нет ошибок и предупреждений безопасности (r0945, r2122, r2132) 

•   r9772.0 = r9772.1 = 0 (SH сброшена и неактивна - CU)  

•   r9872.0 = r9872.1 = 0 (SH сброшена и неактивна –  MM)  

•   r9773.0 = r9773.1 = 0 (SH сброшена и неактивна –  Привод)  

•   При группировке клемм для «Надежной остановки»: 
r9774.0 = r9774.1 = 0 (SH сброшена и неактивна - группа) 

Привод может двигаться 

Проверить, что тестируемый привод перемещается 

Во время движения активировать SH 

Проверить следующее: 

•   Привод обесточивается, тормозится и удерживается механи-
ческим тормозом, если тормоз имеется и настроен (p1215, 
p9602, p9802) 

•   Нет ошибок и предупреждений безопасности (r0945, r2122, r2132) 

•   r9772.0 = r9772.1 = 1 (SH выбрана и активна - CU)  

•   r9872.0 = r9872.1 = 1 (SH выбрана и активна –  MM)  

•   r9773.0 = r9773.1 = 1 (SH выбрана и активна –  Привод)  

•   При группировке клемм для «Надежной остановки»: 
r9774.0 = r9774.1 = 1 (SH выбрана и активна - группа) 

Деактивировать SH 
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Таблица 5-8 Функция «Надежная остановка» (SH), часть 1, продолжение 

№ Статус Описание

Проверить следующее: 

•   Нет ошибок и предупреждений безопасности (r0945, r2122, r2132) 

•   r9772.0 = r9772.1 = 0 (SH сброшена и неактивна - CU)  

•   r9872.0 = r9872.1 = 0 (SH сброшена и неактивна –  MM)  

•   r9773.0 = r9773.1 = 0 (SH сброшена и неактивна –  Привод)  

•   При группировке клемм для «Надежной остановки»: 
r9774.0 = r9774.1 = 0 (SH сброшена и неактивна - группа) 

•   r0046.0 = 1 (привод в состоянии «запрет включения») 

Запрет включения квитировать и проверить движение привода 

Проверить, что тестируемый привод перемещается 

При этом испытывается следующее: 
•   Правильность соединений DRIVE-CLiQ между Модулем управле-

ния и Модулем двигателя 
•   Правильность выбора номера привода–модуля двигателя–двигателя 
•   Правильность функционирования аппаратуры 

•   Правильность сборки схемы отключения  
•   Правильность выбора клемм SH на модуле управления   
•   Правильность группировки SH (если используется) 
•   Правильность параметрирования функции SH  
•   Процедура для принудительной динамизации управления тормозом 

Функция «Надежная остановка» (SH), часть 2 

Это тестирование состоит из следующих шагов: 

Таблица 5-9 Функция «Надежная остановка» (SH), часть 2  

№ Описание Статус 
Исходное состояние 

•   Канал для выбора SH зафиксирован на уровне HIGH 
(Здесь как пример: схема SH Модуля двигателя) 

•   Привод в состоянии «Готов к работе» (p0010 = 0)  

•   Функция SH разблокирована (p9601.0 = 1, p9801.0 = 1) 

•   Нет ошибок и предупреждений безопасности (r0945, r2122, r2132) 

•   r9772.0 = r9772.1 = 0 (SH сброшена и неактивна - CU)  

•   r9872.0 = r9872.1 = 0 (SH сброшена и неактивна –  MM)  

•   r9773.0 = r9773.1 = 0 (SH сброшена и неактивна –  Привод) 

Привод может двигаться 

Проверить, что тестируемый привод перемещается 
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Таблица 5-9 Функция «Надежная остановка» (SH), часть 2, продолжение 

№ Статус Описание

Во время движения активировать SH 

Проверить следующее: 
•   Привод обесточивается, тормозится и удерживается механическим 

тормозом, если тормоз имеется в наличии и настроен (p1215, 
p9602, p9802) 

•   Выдаются следующие ошибки безопасности (r0945, r0949, r2122, 
r2132): 

F01611, значение ошибки = 2000 
–  
–  

F01600, значение ошибки = 9999 
–  F30611, значение ошибки = 2000 
–  F30600, значение ошибки = 9999 

•   r9772.0 = r9772.1 = 1 (SH выбрана и активна –  CU)  

•   r9872.0 = 0, r9872.1 = 1 (SH не выбрана, однако активна –  ММ) 

•   r9773.0 = 0, r9773.1 = 1 (SH не выбрана, однако активна – привод) 

При этом испытывается следующее: 
•   Правильность схемы отключения  
•   Перекрестное сравнение клемм SH 
•   Процедура для принудительной динамизации управления тормозом 
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Функция «Надежное управление тормозом» (SBC) 

Это тестирование состоит из следующих шагов: 

Таблица 5-10  Функция «Надежное управление тормозом» (SBC)  

№ Описание Статус 

Исходное состояние 

•   Привод в состоянии «Готов к работе» (p0010 = 0)  

•   Функция SH разблокирована (p9601.0 = 1, p9801.0 = 1) 

•   Функция SBC разблокирована (p9602 = 1, p9802 = 1) 

•   Висячая ось: 
Тормоз управляется (p1215 = 1) 

•   Не висячая ось: 
Тормоз всегда открыт (p1215 = 2) 

•   Висячая ось: 
Механический тормоз закрыт 

•   Не висячая ось: 
Механический тормоз открыт 

•   Нет ошибок и предупреждений безопасности (r0945, r2122) 

•   r9772.0 = r9772.1 = 0 (SH сброшена и неактивна –  CU)  

•   r9872.0 = r9872.1 = 0 (SH сброшена и неактивна –  ММ)  

•   r9773.0 = r9773.1 = 0 (SH сброшена и неактивна –  привод)  

•   r9772.4 = r9872.4 = 0 (SBC не задействовано –  CU и ММ) 

Привод может двигаться (закрытый тормоз открывается) 

Проверить, что тестируемый привод перемещается 

Во время движения активизировать SH 

Проверить следующее: 
•   Привод тормозится и удерживается механическим тормозом 

•   нет ошибок и предупреждений безопасности (r0945, r2122)  

•   r9772.0 = r9772.1 = 1 (SH выбрано и активно –  CU)  

•   r9872.0 = r9872.1 = 1 (SH выбрано и активно –  ММ)  

•   r9773.0 = r9773.1 = 1 (SH выбрано и активно –  привод)  

•   r9772.4 = r9872.4 = 1 (SBC задействовано –  CU и ММ) 

SH деактивировать 
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Таблица 5-10  Функция «Надежное управление тормозом» (SBC), продолжение 

№ Статус Описание
Проверить следующее: 

•   Висячая ось: 
Механический тормоз остается закрытым 

•   Не висячая ось: 
Механический тормоз открывается

•   Нет ошибок и предупреждений безопасности (r0945, r2122)  

•   r9772.0 = r9772.1 = 0 (SH сброшена и неактивна – CU)  

•   r9872.0 = r9872.1 = 0 (SH сброшена и неактивна – ММ)  

•   r9773.0 = r9773.1 = 0 (SH сброшена и неактивна –  привод) 

•   r9772.4 = r9872.4 = 0 (SBC не задействовано – CU и ММ)  

•   r0046.0 = 1 (привод в состоянии «запрет включения») 

Запрет включения квитирован и привод может двигаться 
(Висячая ось: механический тормоз открывается) 

Проверить, что тестируемый привод перемещается 

При этом испытывается следующее: 
•   Правильность подключения тормоза  
•   Правильность функционирования аппаратуры  
•   Правильное параметрирование функции SBC 
•   Процедура для принудительной динамизации управления тормозом 
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5.7.4  Завершение протокола 

Параметры SI 

Утверждаемые значения проверены? 

Да Нет 

Модуль управления  

Модуль двигателя 

Контрольные суммы 

Оси / шпиндели Контрольная сумма (8 hex) 

Имя Номер привода Модуль управления Модуль двигателя

Защита данных  

Носитель данных Место хранения

Вид Обозначение Дата

Параметр 

Программа PLC 

Электросхемы 
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Подтверждения 

Наладчик 

Подтверждается технически правильное проведение вышеописанных тести-
рований и проверок. 

Дата Имя Фирма / отдел Подпись 

Изготовитель машины 

Подтверждается правильность запротоколированного выше пара-
метрирования. 

Дата Имя Фирма / отдел Подпись 
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Диагностирование 

Эта глава описывает следующие возможности диагностирования системы при-
водов SINAMICS S120: 

•   Диагностирование с помощью светодиодов 

•   Диагностирование с помощью STARTER 

•   Сообщения - ошибки и предупреждения 

6
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6.1 Диагностирование с помощью светодиодов 

Обзор светодиодов модулей 

DPI 

OPT 

MOD 

Модуль 
управления 

CU320 
READY
(H200)
DC LINK
(H201)

Модуль 
питания 

READY
(H200)
DC LINK
(H201)

Модуль 
двигателя 

READY

DC LINK

Модуль 
торможения

(Книжный 
формат) 

Модуль 
питания 
электроники 

READY 

DC LINK 

OUT> 5 В

SMC 30 

Терми-
нальный 
модуль 

TM31 SMC 20 

Модуль 
датчика 
для монта-
жа в шкаф 

Модуль 
датчика  
для монта-
жа в шкаф 

Модуль 
датчика 
для монта-
жа в шкаф 

SMC10 

Модуль 
датчика 
напряжения 

Рис. 6-1 Обзор светодиодов модулей 
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6.1.1 Модуль управления CU320 (CU320) 

Светодиоды во время запуска модуля управления  

Отдельные состояния во время запуска индицируются посредством свето-
диодов на модуле управления . 

•   Различные состояния длятся разное время. 

•   При возникновении ошибки запуск заканчивается и причина сообщается 
посредством светодиодов. 

•   По окончании безошибочного запуска все LED выключаются на короткое время. 

•   После запуска LED управляются загруженным программным обеспечением. 

Описание светодиодов после запуска см. таблицу 6-2. 

Таблица 6-1 Модуль управления CU320 - описание светодиодов во время запуска  

Загрузка ПО 1 Загрузка программного обеспечения 2 Системное ПО

Reset Ошибка Загрузка Запуск Ошибка 
файла 

Ошибка 
crc 

Загруз-
ка FW 

Инициа-
лизация 

Запуск

Крас-
ный 

Крас-
ный 
2 Гц 

Выкл. Выкл. Выкл. Выкл. Выкл. Выкл. 

Крас-
ный 

Крас-
ный 

Крас-
ный 

Оран-
жевый 

Крас
ный 
2 Гц 

Крас-
ный 
0,5 Гц 

Выкл. Выкл. См. 

Крас-
ный 

Крас-
ный 

Крас-
ный 

Крас-
ный 

Крас-
ный 

Крас-
ный 

Крас-
ный 

Выкл. 

Таблица 

Выкл. Выкл. Выкл. Выкл. Выкл. Выкл. Выкл. Выкл. 

Возможные причины:
•   Compact Flash карточка отсутствует.  
•   Программное обеспечение 2 на CompactFlash отсутствует или ошибочно. 

•   Программное обеспечение на CompactFlash 
карточке неполное или ошибочное. 

•   CRC ошибочна. 

Рекомендация:  
Заменить CompactFlash на карточку с правильным программным обес-
печением и параметрами. 
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LED после запуска модуля управления  

Таблица 6-2 Модуль управления CU320 - описание светодиодов после запуска  

LED Цвет Состояние Описание, причина Действия

Выкл. Питание электроники отсутствует или нахо-
дится вне допустимого диапазона. 

Горит Модуль готов к работе и происходит цикли-
ческая коммуникация по DRIVE-CLiQ. 

Зеле
ный Мигает  

2 Гц 
Запись на CompactFlash карточку. 

Горит Минимум одна ошибка от этого модуля. Устранить и 
квитировать 
ошибку 

Крас-
ный Мигает 

0,5 Гц 
Ошибка загрузки 

Проверить, 
правильно ли 
вставлена кар-
точка Compact 
Flash, заме-
нить 
CompactFlash, 
заменить Мо-
дуль управле-
ния, выполнить 
POWER ON 

Проверить, 
правильно ли 
вставлена кар-
точка Compact 
Flash, заме-
нить 
CompactFlash, 
заменить Мо-
дуль управле-
ния, выполнить 
POWER ON 

Проверить, 
правильно ли 
вставлена кар-
точка Compact 
Flash, заме-
нить 
CompactFlash, 
заменить Мо-
дуль управле-
ния, выполнить 
POWER ON 

Зеленый 
/красный

Мигает 
0,5 Гц 

Модуль управления CU320 готов к работе. 
Отсутствуют, лицензии ПО. 

Установить 
лицензии 

Горит Коммуникация DRIVE-CLiQ настраивается. 

Оран-
жевый 

Мигает 
0,5 Гц 

Системное ПО не может загружаться в 
RAM. 

Мигает  
2 Гц 

Ошибка контрольной суммы системного ПО 
(ошибка CRC). 
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Таблица 6-2 Модуль управления CU320 - описание светодиодов после запуска, продолжение 

LED Действия Описание, причинаСостояние Цвет 

Выкл. 

Циклическая коммуникация (еще) не вы-
полняется. 

Указание:  
PROFIBUS готов к коммуникации, если модуль 
управления  готов к работе (см. LED RDY). 

Горит Происходит циклическая коммуникация. 

(PROFIBUS 
циклический 
режим) 

Зеле-
ный 

Мигает 
0,5 Гц 

Циклическая коммуникация еще не выпол-
няется в полном объеме. 
Возможные причины:
•   Ведущий не передает заданных значений.  
•   При такт-синхронном режиме не передается 
или ошибочна Глобальная контрольная теле-
грамма (GC) от ведущего. 

Крас-
ный Горит Циклическая коммуникация прервана. Устранить 

ошибку 

Выкл. 

Питание электроники отсутствует или нахо-
дится вне допустимого диапазона. 
Модуль не готов к работе.  
Опциональные платы отсутствуют или нет со-
ответствующего объекта привода. 

Горит Опциональные платы готовы к работе. 

(ОПЦИЯ) 
Зеле
ный Мигает 

0,5 Гц 
В зависимости от примененной опциональ-
ной платы. 

Крас-
ный 

Горит 

Минимум одна ошибка от этого модуля. 

Опциональные платы не готовы (напри-
мер, сразу после включения). 

Устранить и 
квитировать 
ошибку 

Выкл. Резерв 

Зелен. Горит Резерв 
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6.1.2 Активный модуль питания 

Таблица 6-3 Активный модуль питания - описание светодиодов  

Состояние Описание, причина Действия

Ready 
(H200) 

DC Link
(H201) 

Выкл. Выкл. 
Питание электроники отсутствует или нахо-
дится вне допустимого диапазона. 

Выкл. 
Компонент готов к работе и происходит цикли-
ческая коммуникация по DRIVE-CLiQ. 

Зеленый 
Оран-
жевый 

Компонент готов к работе и происходит цикли-
ческая коммуникация по DRIVE-CLiQ. 
Напряжение в DC-контуре присутствует. 

Крас-
ный 

Компонент готов к работе и происходит цикли-
ческая коммуникация по DRIVE-CLiQ. 
Напряжение DC-контура слишком велико. 

Проверить на-
пряжение сети

Оранж. Оранж. Коммуникация DRIVE-CLiQ настраивается. 

Красный 

Минимум одна ошибка от этого компонента. 
Указание: 
LED управляются независимо от переназначения 
соответствующих сообщений. 

Устранить и 
квитировать 
ошибку 

Зеленый / 
красный 

Происходит запись системного ПО. 

Зеленый 
оранжевый 
или 
Красный 
оранжевый 

Распознавание компонента активировано (p0124).  
Указание: 
Обе возможности зависят от состояния LED при актива-
ции p0124 = 1. 

! 
Предостережение  
Независимо от состояния LED «DC Link» всегда может присутствовать 
опасное напряжение DC-контура. 
Нужно учитывать правила техники безопасности для каждого компонента! 
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6.1.3 Базовый модуль питания 

Таблица 6-4 Базовый модуль питания - описание светодиодов  

Состояние Описание, причина Действия
Ready 
(H200) 

Выкл. Выкл. Питание электроники отсутствует или находится вне 
допустимого диапазона. 

Выкл. 
Компонент готов к работе и происходит цикли-
ческая коммуникация по DRIVE-CLiQ. 

Зеленый 
Оран-
жевый 

Компонент готов к работе и происходит цикли-
ческая коммуникация по DRIVE-CLiQ. 
Напряжение в DC-контуре присутствует. 

Красный
Компонент готов к работе и происходит цикли-
ческая коммуникация по DRIVE-CLiQ. 
Напряжение DC-контура слишком велико. 

Проверить на-
пряжение сети

Оранж. Оранж. Коммуникация DRIVE-CLiQ настраивается. 

Красный 

Минимум одна ошибка от этого компонента. 
Указание: 
LED управляются независимо от переназначения 
соответствующих сообщений. 

Устранить и 
квитировать 
ошибку 

Зеленый / 
красный Происходит запись системного ПО. 

Зеленый 
оранжевый  
или 

Красный 
оранжевый 

Распознавание компонента активировано (p0124). 
Указание: 
Обе возможности зависят от состояния LED при актива-
ции p0124 = 1. 

! 
Предостережение  
Независимо от состояния LED «DC Link» всегда может присутствовать 
опасное напряжение DC-контура. 
Нужно учитывать правила техники безопасности для каждого компонента! 
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6.1.4 Модули питания Smart 5 и 10 кВт 

Таблица 6-5 Модули питания Smart 5 и 10 кВт - описание светодиодов  

LED Цвет Состояние Описание, причина Действия

Выкл. Питание электроники отсутствует или нахо-
дится вне допустимого диапазона. 

Зелен. Горит Компонент готов к работе. 

Крас-
ный 

Горит Недопустимый перегрев. 
Перегрузка по току. 

Выяснить вид 
ошибки (Вы-
ходные клем-
мы) и  
квитировать 
ее (Входная 
клемма) 

Выкл. Питание электроники отсутствует или нахо-
дится вне допустимого диапазона. 

Желтый Горит Напряжение DC-контура в допустимом 
диапазоне. 

Крас-
ный 

Горит 
Напряжение DC-контура вне допусти-
мого диапазона. 
Ошибка сети. 

Проверить на-
пряжение сети
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6.1.5 Модули питания Smart 16 кВт и 36 кВт 

Таблица 6-6 Модули питания Smart 16 кВт и 36 кВт - описание светодиодов  

Состояние Описание, причина Действия
Ready 
(H200) 

Выкл. Выкл. Питание электроники отсутствует или нахо-
дится вне допустимого диапазона. 

Выкл. Компонент готов к работе и происходит цикли-
ческая коммуникация по DRIVE-CLiQ. 

Зеленый 
Оран-
жевый 

Компонент готов к работе и происходит цикли-
ческая коммуникация по DRIVE-CLiQ. 
Напряжение в DC-контуре присутствует. 

Красный 
Компонент готов к работе и происходит цикли-
ческая коммуникация по DRIVE-CLiQ. 
Напряжение DC-контура слишком велико. 

Проверить на-
пряжение сети

Оранж. Оранж. Коммуникация DRIVE-CLiQ настраивается. 

Красный 

Минимум одна ошибка от этого компонента. 
Указание: 
LED управляются независимо от переназначения 
соответствующих сообщений. 

Устранить и 
квитировать 
ошибку 

Зеленый / 
красный Происходит запись системного ПО. 

Зеленый 
оранжевый 
или 
Красный 
оранжевый 

Распознавание компонента активировано (p0124). 
Указание: 
Обе возможности зависят от состояния LED при активации 
p0124 = 1. 

! Предостережение  
Независимо от состояния LED «DC Link» всегда может присутствовать 
опасное напряжение DC-контура. 
Нужно учитывать правила техники безопасности для каждого компонента! 
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6.1.6 Однодвигательные / двухдвигательные модули 

Таблица 6-7 Модуль двигателя - описание светодиодов  

Состояние Описание, причина Действия
Ready 
(H200) 

DC - Link
(H201) 

Выкл. Выкл. Питание электроники отсутствует или нахо-
дится вне допустимого диапазона. 

Выкл. Компонент готов к работе и происходит цикли-
ческая коммуникация по DRIVE-CLiQ. 

Зеленый 
Оран-
жевый 

Компонент готов к работе и происходит цикли-
ческая коммуникация по DRIVE-CLiQ. 
Напряжение в DC-контуре присутствует. 

Красный 
Компонент готов к работе и происходит цикли-
ческая коммуникация по DRIVE-CLiQ. 
Напряжение DC-контура слишком велико. 

Проверить на-
пряжение сети

Оранж. Оранж. Коммуникация DRIVE-CLiQ настраивается. 

Красный 

Минимум одна ошибка от этого компонента. 
Указание: 
LED управляются независимо от переназначения 
соответствующих сообщений. 

Устранить и 
квитировать 
ошибку 

Зеленый / 
красный Происходит запись системного ПО. 

Зеленый 
оранжевый 
или 
Красный 
оранжевый 

Распознавание компонента активировано (p0124). 
Указание: 
Обе возможности зависят от состояния LED при активации 
p0124 = 1. 

! Предостережение  
Независимо от состояния LED «DC Link» всегда может присутствовать 
опасное напряжение DC-контура. 
Нужно учитывать правила техники безопасности для каждого компонента! 
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6.1.7 Модули торможения книжного формата 

Таблица 6-8 Модули торможения книжного формата - описание светодиодов  

LED Цвет Состояние Описание, причина Действия

Выкл. 
Питание электроники отсутствует или нахо-
дится вне допустимого диапазона. 
Компонент деактивирован через клемму. 

Зелен. Горит Компонент готов к работе. 

Крас-
ный 

Горит 

Недопустимый перегрев. 
Перегрузка по току. 
Сработал контроль I2t . 
Короткое замыкание на землю/ внутреннее КЗ. 

Указание:  
Ошибка по перегреву может квитироваться 
только по истечении времени остывания. 

Выяснить вид 
ошибки (Вы-
ходные клем-
мы) и квити-
ровать ее 
(Входная 
клемма) 

Выкл. 
Питание электроники отсутствует или нахо-
дится вне допустимого диапазона. 
Компонент не активен. 

Зелен. Мигает Компонент активен (идет разряд промежу-
точного контура на тормозной резистор). 

6.1.8 Модуль питания электроники 

Таблица 6-9 Модуль питания электроники - описание светодиодов  

LED Цвет Состояние Описание, причина Действия

Выкл. Питание электроники отсутствует или нахо-
дится вне допустимого диапазона. 

Зелен. Горит Компонент готов к работе. 

Выкл. Питание электроники отсутствует или нахо-
дится вне допустимого диапазона. 

Оран-
жевый Горит Напряжение DC-контура в допустимом 

диапазоне. 

Крас-
ный Горит Напряжение DC-контура вне допусти-

мого диапазона. 
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6.1.9 Модули датчиков для монтажа в шкаф SMC10 / SMC20 

Таблица 6-10 Модули датчиков для монтажа в шкаф - описание светодиодов  

LED Цвет Состояние Описание, причина Действия

Выкл. Питание электроники отсутствует или нахо-
дится вне допустимого диапазона. 

Зеле-
ный Горит Компонент готов к работе и происходит цикли-

ческая коммуникация по DRIVE-CLiQ. 

Оранж. Горит Коммуникация DRIVE-CLiQ настраивается. 

Крас-
ный 

Горит 

Минимум одна ошибка от этого компонента. 

Указание:  
LED управляются независимо от переназначе-
ния соответствующих сообщений. 

Устранить и 
квитировать 
ошибку 

Зелен./ 
красный Мигает Происходит запись системного ПО. 

Зелен. 
оранж. 
или 
Красн. 
оранж. 

Мигает 

Распознавание компонента активировано
(p0144). 

Указание: 
Обе возможности зависят от состояния LED 
при активации в p0144 = 1. 
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6.1.10 Модули датчиков для монтажа в шкаф SMC30 

Таблица 6-11 Модуль датчика для монтажа в шкаф SMC30 - описание светодиодов  

LED Цвет Состояние Описание, причина Действия

Выкл. Питание электроники отсутствует или нахо-
дится вне допустимого диапазона. 

Зелен. Горит Компонент готов к работе и происходит цикли-
ческая коммуникация по DRIVE-CLiQ. 

Оранж. Горит Коммуникация DRIVE-CLiQ настраивается. 

Крас-
ный 

Горит 

Минимум одна ошибка от этого компонента. 

Указание:  
LED управляются независимо от переназначе-
ния соответствующих сообщений. 

Устранить и 
квитировать 
ошибку 

Зелен./ 
красный Мигает Происходит запись системного ПО. 

Зелен. 
оранж. 
или 
Красн. 
оранж. 

Мигает 

Распознавание компонента активировано
(p0144). 
Указание:  
Обе возможности зависят от состояния LED 
при активации в p0144 = 1. 

Выкл. 
Питание электроники отсутствует или нахо-
дится вне допустимого диапазона. 
Напряжение питания ≤ 5 В. 

OUT> 5 В 

Оран-
жевый 

Горит 

Питание электроники для измерительной сис-
темы имеется в наличии. 

Напряжение питания > 5 В. 
Внимание 

Необходимо проверить, что подключенный 
датчик может эксплуатироваться при напря-
жении питания 24 В. Подключение питания 
24 В к датчику, рассчитанному на 5 В может 
привести к разрушению электроники датчика. 
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6.1.11 Терминальный модуль TM31 

Таблица 6-12 Терминальный модуль ТМ31 - описание светодиодов  

LED Цвет Состояние Описание, причина Действия 

Выкл. Питание электроники отсутствует или нахо-
дится вне допустимого диапазона. 

Зеле-
ный Горит Компонент готов к работе и происходит цикли-

ческая коммуникация по DRIVE-CLiQ. 

Оранж. Горит Коммуникация DRIVE-CLiQ настраивается. 

Крас-
ный 

Горит 

Минимум одна ошибка от этого компонента. 

Указание:  
LED управляются независимо от переназна-
чения соответствующих сообщений. 

Устранить и 
квитировать 
ошибку 

Зелен./ 
красный Мигает Происходит запись системного ПО. 

Зелен. 
оранж. 
или 
Красный
оранж. 

Мигает 

Распознавание компонента активировано
(p0154). 

Указание:  
Обе возможности зависят от состояния LED 
при активации в p0154 = 1. 



Диагностирование
Диагностирование с помощью STARTER

6-231
© Siemens AG 2004 All Rights Reserved 
SINAMICS S120 Руководство по вводу в эксплуатацию, выпуск 06/05 

6.2 Диагностирование с помощью STARTER 

Описание 

Функции диагностирования помогают обслуживающему персоналу выполнять ввод 
в эксплуатацию, наладку, диагностирование и ремонт преобразователей. 

Общее 

Предпосылка: режим Online STARTER. 

В STARTER имеются следующие функции диагностирования: 

•   Генерация различных сигналов функциональным генератором 

см. главу 6.2.1 

•   Запись сигнала с помощью цифрового осциллографа 

см. главу 6.2.2 

•   Анализ параметров регулирования с функцией измерения 

см. главу 6.2.3 

•   Выдача сигналов напряжения для внешних измерительных приборов на 
измерительные розетки 

см. главу 6.2.4 
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6.2.1  Генератор функций

Описание 

Генератор функций может использоваться например, для следующих задач:

•   Для измерений и оптимизации контуров регулирования. 

•   Для сравнения динамики связанных приводов. 

•   Для выполнения простых движений без написания программы перемещений. 

Генератором функций могут вырабатываться сигналы различной формы. 

Выходной сигнал может передаваться как выходной коннектор через соедине-
ние BICO в контур регулирования. 

При работе сервопривода это заданное значение может использоваться в соот-
ветствии с установленным режимом работы, как, например, заданное значение 
тока, момент нагрузки или заданное значение скорости в систему регулирования. 
При этом влияние внешних контуров регулирования автоматически исключается. 

Параметрирование и обслуживание генератора функций

Параметрирование и обслуживание генератора функций проводится с помощью 
инструмента для ввода в эксплуатацию STARTER. 

Рис. 6-2 Основной экран «генератор функций» 
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Указание 

Дополнительные сведения о параметрировании и обслуживании можно найти в 
интерактивной помощи. 

Свойства 

•   Возможно одновременное подключение на несколько приводов. 

•   Могут выбираться следующие свободно параметрируемые формы сигнала: 

–  Прямоугольник 
–  Ступенчатый 
–  Треугольник 
–  PRBS (pseudo random binary signal, белый шум) 
–  Синус 

•   Задание смещения возможно для каждого сигнала. Параметрируется плавная 
подача сигнала смещения. Генерация сигнала начинается после достижения 
полной величины смещения. 

•   Может настраиваться минимальное и максимальное ограничение выходного сигнала. 

•   Режим генератора функций для серво- и векторного привода 

–  Выходной коннектор 

•   Режимы генератора функций только для сервопривода 

–  Заданное значение тока после фильтра заданного значения тока 

–  Момент нагрузки (после фильтра заданного значения тока) 

–  Заданное значение скорости после фильтра заданного значения скорости 

–  Заданное значение тока перед фильтром заданного значения тока 

–  Заданное значение скорости перед фильтром заданного значения скорости 

Точки подключения генератора функций 

от интерполя-
тора 

фильтр 
зад. знач.
скорости 

Регулятор 
скорости 

фильтр 
зад. знач. 
тока 

Регуля-
тор тока

Канал 
регули-
рования 

Заданное значе-
ние скорости 
перед фильтром 

Заданное значе-
ние скорости 
после фильтра 

Момент 
нагрузки 

Заданное значе-
ние тока перед 
фильтром 

Заданное значение тока 
после фильтра 

Рис. 6-3 Точки подключения генератора функций 
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Дополнительные формы сигнала 

Дополнительные формы сигнала получают путем соответствующего параметрирования. 

Пример:

При форме сигнала «треугольник» треугольник без вершины возникает из-за со-
ответствующего параметрирования «ограничения сверху». 

Ограничение 
сверху 

Форма сигнала 
«Треугольник» 

Рис. 6-4 Форма сигнала «треугольник» без вершины 

Запуск / остановка генератора функций  

! 
Предостережение  
При соответствующе параметрировании генератора функций (например, задании 
смещения) возможны значительные движения двигателя, вплоть до наезда на 
конечные ограничители. 
При активированном генераторе функций движения привода не контролируются. 

Генератор функций запускается следующим образом: 

1. Подготовиться к запуску генератора функций 

–  Активировать панель управления  

Приводы−> Привод_x −> Ввод в эксплуатацию −> Панель управления 

–  Включить привод  

Панель управления −> Разрешения −> Включение 

2. Выбрать режим работы 

например, заданное значение скорости после фильтра 

3. Выбрать привод (как панель управления) 

4. Установить форму сигнала 

например, прямоугольник 

5. Загрузить настройки в привод (значок «Запись параметров») 

6. Запустить генератор функций (значок «Старт генератора функций») 

Остановка генератора функций: 

Значок «Остановка генератора функций» 
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Параметрирование 

В STARTER маски параметрирования «Генератора функций» выбирают на панели 
управления со следующим символом. 

Рис. 6-5 Символ в STARTER «Цифровой осциллограф / генератор функций» 
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6.2.2  Функция цифрового осциллографа 

Описание  

С помощью функции цифрового осциллографа результаты измерения могут 
регистрироваться по сигналу триггера в течение заданного времени. 

Параметрирование и обслуживание функции цифрового осциллографа 

Параметрирование и обслуживание функции цифрового осциллографа прово-
дится с помощью инструмента ввода в эксплуатацию STARTER. 

Рис. 6-6 Основной экран «Цифровой осциллограф» 

Указание 

Дополнительные сведения о параметрировании и обслуживании можно найти в 
интерактивной помощи. 
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Свойства 
•   4 канала записи на один регистратор 

•   2 независимых регистратора на один модуль управления  

•   Условия запуска 

–  Без условия (запись сразу после старта) 

–  Запуск по фронту импульса или уровню сигнала 

–  Возможна задержка триггера и запуск с опережением  

•   Инструмент параметрирования и ввода в эксплуатацию STARTER 

–  Автоматическое или регулируемое масштабирование осей 

–  Измерение сигнала с помощью курсора 
•   Такт цифрового осциллографа: Целое число базовых тактов 

(см. также: глава 7.7) 

Параметрирование 

В инструменте ввода в эксплуатацию STARTER выбираются маски параметрирова-
ния цифрового осциллографа на панели управления со следующим символом. 

Рис. 6-7 Символ в STARTER «Цифровой осциллограф / генератор функций» 

6.2.3 Функция измерения (сервопривод) 

Описание 

Измерительная функция служит для оптимизации регулятора привода. С изме-
рительной функцией простым параметрированием можно целенаправленно 
выключать влияние внешних контуров регулирования и анализировать дина-
мику отдельных приводов. Для этого генератор функций и цифровой осцилло-
граф соединяются друг с другом. На контур регулирования подается сигнал 
(например, заданное значение скорости) от генератора функций, в другой точ-
ке (например, истинное значение скорости) подключается цифровой осцилло-
граф. При параметрировании функций измерения также автоматически пара-
метрируется цифровой осциллограф. Для цифрового осциллографа уже пре-
допределены все необходимые режимы. 
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Параметрирование и обслуживание функций измерения 

Параметрирование и обслуживание функций измерения проводится с помощью 
инструмента параметрирования и ввода в эксплуатацию STARTER. 

Рис. 6-8 Основной экран «Функции измерения» 

Указание 

Дополнительные сведения о параметрировании и обслуживании можно найти в 
интерактивной помощи. 

Свойства 
•   Функции измерения 

–  Контур тока скачок заданного значения (после фильтра зад. значения тока) 

–  Контур тока частотная характеристика управления (после фильтра зад. значения тока) 

–  Контур скорости скачок заданного значения (после фильтра зад. значения скорости) 

–  Контур скорости скачок сигнала ошибки (ошибка после фильтра зад. значения тока) 

–  Контур скорости частотная характеристика управления (после фильтра зад. скорости) 

–  Контур скорости частотная характеристика управления (перед фильтром зад. скорости) 

–  Контур скорости частотная характеристика ошибки (ошибка после фильтра зад. тока) 

–  ЧХ контура регулирования скорости (воздействие после фильтра зад. значения тока) 
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Запуск / остановка функций измерения 

! 
Предостережение  
При соответствующем параметрировании функций измерения (например, задании 
смещения) возможны значительные движения двигателя, вплоть до наезда на 
конечные ограничители. 
При активированных функциях измерения движения привода не контролируются. 

Функции измерения запускаются следующим образом: 

1. Подготовиться к запуску функций измерения 

–  Активировать панель управления  

Приводы −> Привод_x −> Ввод в эксплуатацию −> Панель управления 

–  Включить привод  

Панель управления−> Разрешения −> Включение 

2. Выбрать привод (как панель управления) 

3. Настроить измерительную функцию 

например, контур тока - скачок заданного значения 

4. Загрузить настройки в привод (значок «запись параметров») 

5. Запустить генератор функций (значок «Старт измерения») 

Остановка функции измерения: 

Значок «Остановка измерения» 

Параметрирование 

В инструменте ввода в эксплуатацию STARTER маски параметрирования «Функции 
измерения» выбираются в панели управления со следующим символом. 

Рис. 6-9 Символ в STARTER «Функция измерения» 
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6.2.4  Измерительные розетки 

Описание 

Измерительные гнезда служат для выдачи аналоговых сигналов. Каждая измери-
тельная розетка модуля управления может выдавать в виде напряжения любой 
свободно подключаемый сигнал. 

Предостережение  
Измерительные гнезда нужно использовать исключительно для ввода в экс-
плуатацию и сервиса. 
Измерения могут выполняться только соответствующим образом обученным 
специальным персоналом. 

Измерительные гнезда 2 мм

T0 Измерительная розетка 0 

T1 Измерительная розетка 1 

T2 Измерительная розетка 2 

M Опорный 
потенциал 

4.98 В

2.49 V

80% сигнала 

0 В

Измеряемый сигнал 
(стандартное масшта-
бирование) 

Рис. 6-10 Расположение измерительных розеток на модуле 
управления CU320 
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Параметрирование и обслуживание измерительных розеток 

Параметрирование и обслуживание измерительных розеток проводится в 
STARTER (см. главу 3.2). 

Рис. 6-11 Основной экран «измерительные розетки» 

Указание 

Дополнительные сведения о параметрировании и обслуживании можно найти 
в интерактивной помощи. 

Свойства 
•   Разрешение 8 Бит

•   Диапазон напряжений 0 В ... +4,98 В 

•   Измерительный цикл Зависит от измеряемого сигнала   
(например, такт регулятора скорости 125 мкс) 

•   Устойчив к коротким замыканиям 

•   Масштабирование параметрируется 

•   Регулируемое смещение 

•   Регулируемое ограничение 
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Характеристика сигнала на измерительных розетках 

Рис. 6-12 Характеристика сигнала на измерительных розетках 

Какой сигнал может выдаваться на измерительные розетки? 

Сигнал для выдачи на измерительные розетки задается соответствующим под-
ключением входного коннектора p0771 [0...2]. 

Важные измерительные сигналы (примеры): 

r0060 CO: заданное значение скорости перед фильтром 

r0063 CO: истинное значение скорости 

r0069 [0...2] CO: истинное значение фазного тока

r0075 CO: Заданное значение тока намагничивания 

r0076 CO: Истинное значение тока намагничивания 

r0077 CO: Заданное значение моментообразующего тока 

r0078 CO: Истинное значение моментообразующего тока 



Диагностирование
Диагностирование с помощью STARTER

6-243
© Siemens AG 2004 All Rights Reserved 
SINAMICS S120 Руководство по вводу в эксплуатацию, выпуск 06/05 

Масштабирование 

Масштабирование служит для обработки измеряемого сигнала. Для этого нужно 
задать прямую по 2 точкам. 

Пример:

x1 / y1 = 0,0% / 2,49 V x2 / y2 = 100,0% / 4,98 В (стандартная установка) 

−> 0,0% отображается как 2,49 V 

−> 100,0% отображается как 4,98 В 

−> -100,0% отображается как 0,00 В 

Смещение 

Смещение дополнительно действует на выдаваемый сигнал. Это позволяет 
адаптировать выходной сигнал к пределам диапазона измерения. 

Ограничение 
•   Ограничение включить 

Выход сигналов из допустимого диапазона измерения приводит к ограничению 
сигнала на уровне 4,98 В и соответственно на 0 В. 

•   Ограничение выключить 

Выход сигналов из допустимого диапазона измерения приводит к переполне-
нию. При переполнении сигнал прыгает с 0 В на 4,98 В или с 4,98 В на 0 В. 

Пример измерения 

Условия: 

Истинное значение скорости (r0063) должно выдаваться на измерительную 
розетку T1. 

Что нужно делать? 

1. Установить и подключить измерительный прибор. 

2. Присоединить сигнал (например, с помощью STARTER). 

Входной коннектор измерительной розетки (CI) соединяется с желаемым 
выходным коннектором (CO). 

CI: p0771 [1] = CO: r0063 

3. Задать характеристику сигнала (масштабирование, смещение, ограничение). 
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Указание 

В r0786 [1] показывается нормирование на один вольт. 

Изменение выходного напряжения на 1 Вольт соответствует значению в этом 
параметре. Единица измерения зависит от присоединенного сигнала. 

Пример:

r0786 = 1500.0 и измеряемый сигнал r0063 (CO: истинное значение скорости). 
Изменение на 1 В выхода измерительной розетки соответствует 1500.0 об/мин. 

Обзор параметров (см. Списки параметров) 

Изменяемые параметры

•   p0771 [0...2] CI: Измерительные гнезда источники сигнала 

•   p0777 [0...2] Измерительные гнезда характеристика значение x1 

•   P0778 [0...2] Измерительные гнезда характеристика значение y1 

•   p0779 [0...2] Измерительные гнезда характеристика значение x2 

•   p0780 [0...2] Измерительные гнезда характеристика значение y2 

•   p0783 [0...2] Измерительные гнезда смещение 

•   p0784 [0...2] Измерительные гнезда ограничение Пуск / Стоп 

Параметр для наблюдения 

•   r0772 [0...2] Измерительные гнезда выходной сигнал 

•   r0774 [0...2] Измерительные гнезда выходное напряжение 

•   r0786 [0...2] Измерительные гнезда нормирование на вольт 

Обзор функциональных схем (см. списки параметров) 

•   8134 Измерительные гнезда  
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6.3 Сообщения - ошибки и предупреждения

6.3.1 Общие сведения по ошибкам и предупреждениям 

Описание  

Сбои во всех компонентов преобразователя привода и текущие состояния ком-
понентов показываются в виде кратких сообщений. 

Сообщения делятся на ошибки и предупреждения. 

Указание 

Отдельные ошибки и предупреждения описаны подробно в: 

Литература: /LH1/ SINAMICS S списки параметров 

Свойства ошибок и предупреждений 

•   Ошибки 

-  Обозначаются как Fxxxxx. 

–  Могут приводить к реакции на ошибку. 

–  Должны квитироваться после устранения причины. 

–  Статус на модуле управления и LED RDY. 

–  Статус через сигнал состояния PROFIBUS ZSW1.3 (Ошибка присутствует). 

–  Запись в буфер ошибок (см. главу 6.3.2). 

•   Предупреждения (обозначение A56789) 

-  Обозначаются как Axxxxx. 

–  Не действуют на привод. 

–  Предупреждения сбрасываются самостоятельно после устранения при-
чины. Квитирование не требуется. 

–  Статус через сигнал состояния PROFIBUS ZSW1.7 (Предупреждение присутствует).

–  Запись в буфер предупреждений (см. главу 6.3.2). 

•   Общие свойства для ошибок и предупреждений 
–  Могут настраиваться (например, превращение ошибки в предупреждение, реакция). 

–  Возможна выдача выбранных сообщений. 

–  Возможен сброс сообщений по внешнему сигналу. 
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Квитирование ошибок 

В списке ошибок и предупреждений для каждой ошибке указано, как она должна 
квитироваться после устранения причины. 

1. Квитирование ошибок через «POWER ON»  

–  Выключение и включение привода (POWER ON) 

–  Кнопка RESET на модуле управления 

2. Ошибки с «НЕМЕДЛЕННЫМ» квитированием 

–  По управляющему сигналу PROFIBUS 

STW1.7 (сброс памяти ошибок): фронт импульса 0/1 

STW1.0 (ПУСК/СТОП1) = «0», затем «1» 

–  По внешнему входному сигналу 

Входной бинектор и соединение на цифровой вход 

p2103 [0 ... n] = «Желаемый источник сигнала» 

p2104 [0 ... n] = «Желаемый источник сигнала» 

p2105 [0 ... n] = «Желаемый источник сигнала» 

Указание 

Только после квитирования всех возникших ошибок привод может снова на-
чать работать. 
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6.3.2 Буфер для ошибок и предупреждений 

Указание 

Имеется буфер ошибок и предупреждений для каждого привода. 

Специфические для привода и специфические для преобразователя 
сообщения вносятся в этот буфер. 

Буфер ошибок модуля управления CU320 сохраняется при выключении пита-
ния, т.е. предыстория буфера ошибок доступна после включения. 

Внимание 

Запись в буфер ошибок и предупреждений осуществляется с задержкой. По-
этому буфер ошибок и предупреждений должен читаться только тогда, когда 
после появления сигнала «ошибка присутствует» / «предупреждение присут-
ствует» также изменяется и буфер (r0944, r2121). 
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Буфер ошибок 

Появившиеся ошибки вносятся в буфер ошибок как указано ниже: 

Рис. 6-13 Структура буфера ошибок 

Эта ошибка перезапи-
сывается при возник-
новении новой ошибки 
(исключение – ошибки 
безопасности) 

Текущая 
ошибка 

1-я квити-
рованная 
ошибка 

7-я квити-
рованная 
ошибка 
(самая 
старая) 

Код ошибки 

Ошибка 1 

Ошибка 2 

Ошибка 8 

Ошибка 1 

Ошибка 2 

Ошибка 8 

Ошибка 1 

Ошибка 2 

Ошибка 8 

Значение 
ошибки 

Время  воз-
никновения

Время  
устранения

Свойства буфера ошибок: 

•   Новая ошибка может состоять из одной или нескольких ошибок и вносится в 
позицию «актуальная ошибка». 

•   Запись в буфер происходит с задержкой после появления. 

•   Если появляется новая ошибка, буфер ошибок сдвигается. Хранятся только 
последние 7 «Квитированных ошибок». 

•   Если причина минимум одной ошибки из «актуальной ошибки» устраняется и 
она квитируется, то буфер ошибок сдвигается. Не устраненные ошибки оста-
ются в «актуальной ошибке». 

•   Если 8 ошибок зарегистрированы в «актуальной ошибке» и появляется но-
вая ошибка, то ошибка в индексе 7 параметров заменяется новой ошибкой.

•   При каждом изменении буфера ошибок увеличивается r0944. 
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•   При ошибке может дополнительно указываться значение ошибки (r0949). Зна-
чение ошибки служит для более точного диагностирования ошибки, его опи-
сание можно найти в описании ошибки. 

Удаления буфера ошибок: 

•   Буфер ошибок сбрасывается при p0952 = 0 

Буфер предупреждений 

Появлявшиеся предупреждения вносятся в буфер предупреждений как указа-
но ниже: 

Рис. 6-14 Структура буфера предупреждений 

Здесь указываются максимум 8 предупреждений. Если имеются больше чем 8 
предупреждений, индикация изменяется как указано ниже: 

Индекс 0 ... 6 Индикация более старых 7 предупреждений 

Индекс 7 Индикация самого нового предупреждения 

Свойства буфера предупреждений: 

•   Запись в буфер происходит с задержкой после появления. 

•   Если 8 предупреждений зарегистрированы в буфере предупреждений и появ-
ляется новое предупреждение, это предупреждение помещается в индекс 7. 

•   При каждом изменении буфера предупреждений увеличивается r2121. 

•   При предупреждении может дополнительно указываться значение предупре-
ждения (r2124). Значение предупреждения служит для более точного диагно-
стирования, его описание можно найти в описании предупреждения. 

Удаления буфера предупреждений: 

•   Буфер предупреждений сбрасывается при p2111 = 0 

Время  воз-
никновения

Код преду-
преждения

Предупреждение 8 перезаписывается при возникновении нового (исключение – функции безопасности) 

Предупреж-
дение 1 
(старое) 

Предупреж-
дение 8 
(самое 
новое) 

Предупреж-
дение 2 

Значение 
предупр.

Время  ис-
чезновения 
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6.3.3 Проектирование сообщений (ошибки и предупреждения) 

Свойства ошибок и предупреждений фиксированы в системе привода. 

Для нескольких сообщений возможны следующие настройки в установ-
ленных рамках: 

•   Изменение типа сообщения (пример) 

Выбор сообщения  Установка типа сообщения  

p2118 [5] = 1001 p2119 [5] = 1: ошибка (F, Fault) 

= 2: предупреждение (A, Alarm) 

= 3: Никакого сообщения (N, No Report) 
•   Изменение реакции (пример) 

Выбор сообщения Установка реакции 

p2100 [3] = 1002 p2101 [3] = 0: Никакой 

= 1: СТОП1 

= 2: СТОП2 

= 3: СТОП3 

= 4: STOP1 (в подг.) 

= 5: STOP2 

= 6: DCBREMSE (в подг.) 

= 7: ДАТЧИК (p0491) 
•   Изменение квитирования (пример) 

Выбор сообщения Установка квитирования  

p2126 [4] = 1003 p2127 [4] = 1: POWER ON 

= 2: НЕМЕДЛЕННО 

Указание 
•   Если между объектами привода имеются соединения BICO, такое проекти-

рование должно проводиться на всех присоединенных объектах. 
Пример: 

TM31 имеет соединения BICO к приводу 1 и 2 и F35207 должна настраи-
ваться как предупреждение. 
−> p2118 [n] = 35207 и p2119 [n] = 2  
−> такая же настройка должна выполняться для TM31, привода 1 и 2. 
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Указание 

Только те сообщения изменяются как желаемо, которые перечислены также 
в соответствующих индексированных параметрах. Все другие установки со-
общений остаются на заводской установке и соответственно сбрасываются 
на заводскую установку. 

Примеры: 

•   Для сообщений, перечисленных в p2128 [0 ... 19] тип сообщений может изме-
няться. Для всех других сообщений устанавливается заводская установка. 

•   Реакция для ошибки F12345 изменялась в p2100 [n]. Заводская установка 
возвращается при −> p2100 [n] = 0 

Триггер сообщений (пример) 

Выбор сообщения Сигнал триггера 

p2128 [0] = 1001 BO: r2129.0 

или 

p2128 [1] = 1002 BO: r2129.1 

Указание 
Значение CO: r2129 может использоваться как сборный триггер. 

CO: r2129 = 0 никакое выбранное сообщение не появилось. 
CO: r2129 > 0 сборный триггер.  
Минимум 1 выбранное сообщение появилось. 
Отдельные выходные бинекторы BO: см. r2129. 
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Внешние сообщения  

Если соответствующий входной бинектор соединяется со входным сигналом, то 
ошибка 1, 2 или 3 или предупреждение 1, 2 или 3 может вызываться внешним 
входным сигналом. 

После поступления внешней ошибки от 1 до 3 на объект модуль управления  эта 
ошибка возникает также на всех принадлежащий ему объектах привода. Если 
одна из этих внешних ошибок вызывается на другом объекте привода, она воз-
никает только там. 

BI: p2106 −> Внешняя ошибка 1 −> F07860 (A)

BI: p2107 −> Внешняя ошибка 2 −> F07861 (A)

BI: p2108 −> Внешняя ошибка 3 −> F07862 (A)

BI: p2112 −> Внешнее предупрежд. 1 −> A07850 (F)

BI: p2116 −> Внешнее предупрежд. 2 −> A07851 (F)

BI: p2117 −> Внешнее предупрежд. 3 −> A07852 (F)

Указание 

Внешняя ошибка или предупреждение вызывается сигналом 1/0. 

При внешней ошибке и предупреждении не речь идет как правило не о внут-
реннем сообщении привода. Поэтому причину внешней ошибки и предупреж-
дения нужно устранять вне привода. 

6.3.4 Параметры и функциональные схемы для ошибок и предупреждений 

Обзор параметров (см. Списки параметров) 

•   r0944 Счетчик изменения буфера ошибок 

... 

•   p0952 Счетчик ошибок 

•   p2100 [0...19] Выбор кода ошибки для реакции 

... 

•   r2139 Слово состояния ошибки 

Обзор функциональных схем (см. списки параметров) 

•   1710 Общая схема - контроль, ошибки, предупреждения 

•   8060 Ошибки и предупреждения - буфер ошибок 

•   8065 Ошибки и предупреждения - буфер предупреждений 

•   8070 Ошибки и предупреждения – триггеры ошибок и предупр. r2129 

•   8075 Ошибки и предупреждения – конфигурация ошибок и предупр. 
■
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Основы системы привода 
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7.1  Параметры 
Виды параметров 

Имеются изменяемые параметры и параметры для наблюдения: 

•   Изменяемые параметры (для записи и чтения) 

Эти параметры непосредственно влияют на поведение функций. 

Пример: время разгона и торможения задатчика интенсивности 

•   Параметры для наблюдения (только чтение) 

Эти параметры служат для индикации внутренних величин. 

Пример: Актуальный ток двигателя 

Параметры 

чтение (r ...) запись / чтение (p ...) 

выходы BICO обычные 
Параметры чтения 

входы BICO обычные 
параметр для записи и чтения 

Рис. 7-1 Виды параметров 

Все эти параметры привода могут читаться и изменяться при помощи определен-
ных в профиле ProfiDrive механизмов по PROFIBUS. 

Распределение параметров 

Параметры отдельных объектов привода (см. главу 7.2) делятся как указано ниже 
на наборы данных (см. главу 7.2): 

•   Независимые от набора данных параметры 

Эти параметры существуют в единственном экземпляре на объект привода. 

•   Зависимые от набора данных параметры 

Эти параметры могут существовать для каждого объекта привода в нескольких 
экземплярах и могут адресоваться для записи и чтения с помощью индексов 
параметра. Различают несколько видов наборов данных: 

–  CDS: Набор данных управления (см. главу 7.2) 

Привод с разными источниками сигналов в разных режимах может ис-
пользоваться с параметрированием нескольких наборов данных управ-
ления и переключением этих наборов данных при смене режима. 

–  DDS: Набор данных привода 

Параметры из Набора данных привода служат для переключения пара-
метров регулирования привода. 

Наборы данных CDS и DDS могут переключаться во время работы. Кроме это-
го существуют дополнительные наборы данных, которые могут активировать-
ся, только косвенно при переключении DDS. 

•   EDS Encoder Data Set - набор данных датчика 

•   MDS Motor Data Set - набор данных двигателя 
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Базовые функции
Терминальный модуль

Опциональные платы
Питание 

независимые от набора дан-
ных параметры привода 

EDS: Набор данных датчика 

MDS: Набор данных двигателя 

Привод 1 
Привод 2 

Привод n

CDS: Набор данных 
управления 

DDS: Набор данных привода 

Выбор двигателя 

Выбор датчика 1 

Выбор датчика 2 

Выбор датчика 3 

Рис. 7-2 Распределение параметров 
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Сохранение параметров в энергонезависимой памяти  

Измененные значения параметров заносятся в оперативную память. При выклю-
чении системы привода эти данные теряются. 

Чтобы изменения сохранялись до следующего включения, данные должны со-
храняться как указано ниже в энергонезависимой памяти на карточке 
CompactFlash. 

•   Сохранение параметров – CU320 и все приводы 

p0977 = 1 Автоматически возвращается снова на 0 

•   Сохранение параметров с помощью STARTER 

см. функцию «Копирование RAM в ROM» 

Сброс параметров 

Параметры могут возвращаться как указано ниже на заводскую установку: 

•   Сброс параметров - Актуальный объект привода

p0970 = 1 Автоматически возвращается снова на 0 

•   Сброс параметров - все параметры объектов привода модуля управления 

p0009 = 30 Сброс параметров 

p0976 = 1 Автоматически возвращается снова на 0 
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7.2  Наборы данных 

CDS: набор данных управления (Control Data Set) 

Все параметры BICO входят в набор данных управления (входные бинекторы и 
входные коннекторы). Эти параметры отвечают за соединение источников сигна-
лов привода (см. главу 7.4). 

Привод может использовать при соответствующем параметрировании несколько 
наборов данных управления и переключать наборы данных по выбору с помощью 
различных заранее заданных источников сигнала. 

Принадлежат к набору данных управления (примеры): 

•   Входные бинекторы для управляющих команд (цифровые сигналы) 

–  Пуск / Стоп, разрешения (p0844, и т.д.) 

–  Толчковый режим (p1055, и т.д.) 
•   Входные коннекторы для заданных значений (аналоговые сигналы) 

–  Заданное значение напряжения для управления U/f (p1330) 

–  Предельные значения момента и коэффициенты масштабирования 
(p1522, p1523, p1528, p1529) 

Имеется один набор данных управления для сервопривода и два набора для 
векторного режима. 
Для выбора наборов данных управления и для индикации выбранного актуально-
го набора данных управления в режиме вектор имеются следующие параметры: 

Таблица 7-1 Набор данных управления: выбор и индикация  

Выбор Индикация 

выбран текущий 

Если выбирается несуществующий набор данных управления, то текущий на-
бор остается действительным. 
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Пример: переключение между набором данных управления 0 и 1 

Время переключения 

r0050 = 0 

p0810 (0) 

0 

0 

1 

1 

r0050 = 1 

CDS 

CDS текущий 

r0836 = 1 CDS выбранный 

Рис. 7-3 Переключение наборов данных управления (пример) 

DDS: набор данных привода (Drive Data Set) 

Набор данных привода содержит различные изменяемые параметры, которые 
имеют значение для регулирования и управления привода: 

•   Номера присоединенных наборов данных двигателя и датчика: 

–  p0186: присоединенный набор данных двигателя (MDS) 

–  p0187 до p0189: до 3 присоединенных наборов данных датчика (EDS) 
•   различные параметры регулирования, например: 

–  Фиксированные уставки скорости (p1001 до p1015) 

–  Границы скорости min./max. (p1080, p1082) 

–  Параметры задатчика интенсивности (p1120  ...) 

–  Параметры регулятора (p1240  ...) 

– ... 

Входящие в набор данных привода параметры обозначаются в списке параметров 
SIMAMICS как «набор данных DDS» и снабжены индексами [0 ... n]. 

Возможно параметрирование нескольких наборов данных привода. Это облегча-
ет переключение между различными конфигурациями привода (вид регулирова-
ния, двигатель, датчик) путем простого выбора соответствующего набора данных 
привода. 
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Объект привода может управлять максимум 32 наборами данных привода. Коли-
чество наборов данных привода конфигурируется в p0180. 

Входные бинекторы p0820 до p0824 служат для выбора набора данных привода. 
Они образуют номер набора данных привода (от 0 до 31) в бинарном представ-
лении (p0824 как старший бит). 

•   p0820 BI: выбор набора данных привода DDS бит 0 

•   p0821 BI: выбор набора данных привода DDS бит 1 

•   p0822 BI: выбор набора данных привода DDS бит 2 

•   p0823 BI: выбор набора данных привода DDS бит 3 

•   p0824 BI: выбор набора данных привода DDS бит 4 

Граничные условия и рекомендации 

•   Рекомендация для количества DDS привода 

Количество DDS привода должно соответствуют возможностям для пере-
ключения. Поэтому должен учитываться следующее: 

p0180 (DDS) ≥ макс. (p0120 (PDS), p0130 (MDS)) 
•   Максимальное количество DDS для объекта привода = 32 DDS 

EDS: набор данных датчика (Encoder Data Set) 

Набор данных датчика содержит различные изменяемые параметры подключен-
ного датчика, которые имеют значение для конфигурирования привода. 

•   Изменяемый параметр, например: 

–  Номер компонента: интерфейс датчика (p0141) 

–  Номер компонента: датчик (p0142) 

–  Выбор типа датчика (p0400) 

Входящие в набор данных датчика параметры обозначаются в списке парамет-
ров как «набор данных EDS» и снабжены индексами [0 ... n]. 

Для каждого датчика, которым управляет модуль управления, необходим собст-
венный набор данных датчика. До 3 наборов данных датчика присоединяются в 
параметрах p0187, p0188 и p0189 к набору данных привода. 

Объект привода может иметь макс. 3 набора данных датчика. Количество конфи-
гурируемых наборов данных датчика указано в p0140. 

При выборе набора данных привода присоединенные наборы данных датчика 
выбираются автоматически. 

Указание 

Только одинаковые наборы данных датчика могут присоединяться ко всем набо-
рам данных одного объекта привода. Переключение между различными набора-
ми данных датчика невозможно. 
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MDS: набор данных двигателя (Motor Data Set) 

Набор данных двигателя содержит различные изменяемые параметры подключенно-
го двигателя, которые имеют значение для конфигурирования привода. Кроме того, 
он содержит несколько параметров для наблюдения с рассчитанными данными. 

•   Изменяемый параметр, например: 

–  Номер компонента: двигатель (p0131) 

–  Выбор типа двигателя (p0300) 

–  Номинальные данные двигателя (p0304  ...) 

– ... 

•   Параметры для наблюдения, например 

–  рассчитанные номинальные данные (r0330  ...) 

– ... 

Входящие в набор данных двигателя параметры обозначаются в списке пара-
метров SIMAMICS как «набор данных MDS» и снабжены индексами [0 ... n]. 

Для каждого двигателя, которым управляет модуль управления через модуль 
двигателя, необходим собственный набор данных двигателя. Набор данных дви-
гателя присоединяется в параметре p0186 к набору данных привода. 

Переключение набора данных двигателя может происходить только при переклю-
чении DDS. Переключение набора данных двигателя применяется например, для:

•   Коммутации разных двигателей 

•   Коммутации разных обмоток в двигателе (например, 
звезда −> треугольник) 

•   Адаптации данных двигателя 

Если несколько двигателей работают поочередно от одного модуля двигателя, 
нужно создавать несколько соответствующих наборов данных привода. Допол-
нительные указания к коммутации двигателя см. главу Коммутация двигателя в 
функциональном руководстве. 

Внимание 

Только один двигатель в модуле двигателя может иметь датчик, все ос-
тальные двигатели должны работать в бездатчиковом режиме. 

Объект привода может иметь макс. 16 наборов данных двигателя. Количество 
наборов данных двигателя в p0130 не может быть больше чем количество на-
боров данных привода в p0180. 
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Для режима интерфейса 611U (p2038 = 1) наборы данных привода делятся на 
группы по 8 (1-8; 8-16; ...). В пределах группы должны быть одинаково установле-
но распределение наборов данных двигателя: 
p0186[0] = p0186[1] = ... = p0186[7] 
p0186[8] = p0186[9] = ... = p0186[15] 
p0186[16] = p0186[17] = ... = p0186[23] 
p0186[24] = p0186[25] = ... = p0186[31] 
Если это правило не соблюдается, появляется предупреждение A07514. 
Если необходимо точное соответствие структуре наборов данных 611U, должны 
конфигурироваться 32 набора данных привода и 4 набора данных двигателя. 

Копирование наборов данных управления (только вектор) 

Параметр p0809 установить как указано ниже: 

1. p0809 [0] = номер набора данных управления, который должен копироваться (источник) 

2. p0809 [1] = номер набора данных управления, в который нужно копировать (цель) 

3. p0809 [2] = 1 

Копирование запускается. 

Копирование закончено, если p0809 [2] = 0. 

Указание 

В STARTER наборы данных управления могут также копироваться (Привод−> 
Конфигурирование −> «Наборы данных управления». 
В масках STARTER может выбираться указанный набор данных управления.

Копирование набора данных привода  

Параметры p0819 установить как указано ниже: 

1. p0819 [0] номер набора данных привода, который должен копироваться (источник) 

2. p0819 [1] = номер набора данных привода, в который нужно копировать (цель) 

3. p0819 [2] = 1 

Копирование запускается. 

Копирование закончено, если p0819 [2] = 0. 

Указание 

В STARTER наборы данных привода могут устанавливаться при конфигу-
рировании привода. 
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Копирование набора данных двигателя  

Параметры p0139 установить как указано ниже: 

1.p0139 [0] = номер набора данных привода, который должен копироваться (источник) 

2.p0139 [1] = номер набора данных привода, в который нужно копировать (цель) 

3.p0139 [2] = 1 

Копирование запускается. 

Копирование закончено, если p0139 [2] = 0. 

Указание 
В STARTER наборы данных привода могут устанавливаться при конфигу-
рировании привода. 

Обзор функциональных схем (см. списки параметров) 

•   8560 Наборы данных управления (Control Data Set, CDS) 

•   8565 Наборы данных привода (Drive Data Set, DDS) 

•   8570 Наборы данных датчика (Encoder Data Set, EDS) 

•   8575 Наборы данных двигателя (Motor Data Set, MDS) 
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Обзор параметров (см. Списки параметров) 

Изменяемые параметры 

•   p0120 Наборы данных силовой части (PDS), количество 

•   p0130 Наборы данных двигателя (MDS), количество 

•   p0139 Набор данных двигателя MDS копировать 

•   p0140 Наборы данных датчика (EDS), количество 

•   p0170 Наборы данных управления (CDS), количество 

•   p0180 Наборы данных привода (DDS), количество 

•   p0809 Набор данных управления копировать CDS 

•   p0810 BI: набор данных управления CDS бит 0 

•   p0811 BI: набор данных управления CDS бит 1 

•   p0812 BI: набор данных управления CDS бит 2 

•   p0813 BI: набор данных управления CDS бит 3 

•   p0819 [0...2] Набор данных привода копировать DDS 

•   p0820 BI: выбор набора данных привода DDS бит 0 

•   p0821 BI: выбор набора данных привода DDS бит 1 

•   p0822 BI: выбор набора данных привода DDS бит 2 

•   p0823 BI: выбор набора данных привода DDS бит 3 

•   p0824 BI: выбор набора данных привода DDS бит 4 
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7.3 Объекты привода (Drive Objects) 

Объект привода - это самостоятельная законченная функциональная часть про-
граммного обеспечения, которая имеет свои собственные параметры и возможно 
также свои собственные ошибки и предупреждения. Объекты привода могут 
иметься в наличии по умолчанию (например, анализ входов и выходов), быть про-
сто вложенными (например, терминальная плата) или неоднократно вложенными 
(например, система регулирования привода). 

Рис. 7-4 Объекты привода - Drive Objects 

Обзор объектов привода 

•   Регулирование привода 

Регулирование привода выполняет функции регулирования двигателя. Мини-
мум 1 модуль двигателя, минимум 1 двигатель и максимум 3 датчика могут 
быть присоединены к объекту регулирования привода. 

Различные режимы регулирования привода могут конфигурироваться 
(например, сервопривод, векторный режим и т.д.). 

В зависимости от производительности модуля управления и требованиям к 
регулированию может конфигурироваться несколько объектов регулирования 
привода. 

•   Модуль управления, входы и выходы 

Наличествующие на модуле управления  входы и выходы оцениваются в пре-
делах объекта привода. Кроме двунаправленных цифровых входов и выходов 
здесь также обрабатываются быстрые измерительные входы. 
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•   Свойства объекта привода 

–  собственная область параметров 

–  собственное окно в STARTER 

–  собственная система ошибок и предупреждений (для VECTOR, SERVO, INFEED) 

–  собственная телеграмма PROFIBUS для данных процесса (для VECTOR, 
SERVO, INFEED) 

•   Питание: регулирование модулей питания с интерфейсом DRIVE-CLiQ 

Если модули питания с интерфейсом DRIVE-CLiQ используются для питания в 
системе привода, управление и регулирование питания проводится в пределах 
соответствующего объекта привода на модуле управления. 

•   Питание: управление модулями питания без интерфейса DRIVE-CLiQ 

Если в системе привода используются модули питания без интерфейса DRIVE-
CLiQ, модуль управления должен заботиться об управлении и анализе соот-
ветствующих сигналов (RESET, READY). 

•   Анализ данных опциональных плат 

Соответствующий объект привода занимается анализом данных опциональ-
ных плат. Принцип действия зависит от соответствующего типа платы. 

•   Анализ данных терминальных модулей 

Соответствующий объект привода отвечает за анализ данных опциональных
модулей ввода/вывода. 

Конфигурирование объектов привода 

Соответствующие программному обеспечению Модуля управления «объекты при-
вода» настраиваются в параметрах конфигурирования при первом вводе в экс-
плуатацию с помощью STARTER. Один модуль управления может обрабатывать 
различные объекты привода (Drive Objects). 

Под объектами привода подразумеваются конфигурируемые функциональные 
блоки, которыми могут выполняться определенные функции привода. 

Если после первого ввода в эксплуатацию должны конфигурироваться дополни-
тельные объекты привода или удаляться существующие, это должно происхо-
дить в режиме конфигурирования системы привода. 

Параметры объекта привода доступны только после того как объект привода был 
сконфигурирован и перешли из режима конфигурирования в режим параметри-
рования. 
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Указание 

Каждому из наличествующих объектов привода (Drive Objects) при первом 
вводе в эксплуатацию выделяется номер внутренней идентификации в диапа-
зоне от 0 до 63. 

Обзор параметров (см. Списки параметров) 

Изменяемые параметры 

•   p0101 Объекты привода, номер  

•   p0107 Объекты привода, тип 

•   p0108 Объекты привода, конфигурация 

Параметр для наблюдения 

•   r0102 Объекты привода, количество 
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7.4 Техника BICO: подключение сигналов 

Описание  

В каждом преобразователе привода имеется множество подключаемых вхо-
дов и выходов а также внутренних величин регулирования. 

С техникой BICO (по-английски: Binector Connector Technology) возможна адап-
тация привода под самые разные требования. 

Свободно подключаемые в параметрах BICO цифровые и аналоговые сигналы 
имеют в имени параметра обозначение BI, BO, CI или CO. Эти параметры соот-
ветствующим образом обозначаются в списке параметров или в функциональ-
ных схемах. 

Указание 

Рекомендуется для удобного применения BICO-техники использовать 
инструмент параметрирования и ввода в эксплуатацию STARTER. 

Бинекторы, BI: входной бинектор, BO: выходной бинектор 

Бинектор - это цифровой (бинарный) сигнал без единицы измерения, он может 
принимать значение 0 или 1. 

Бинекторы подразделяются на входные бинекторы (приемники сигнала) и вы-
ходные бинекторы (источники сигнала). 

Таблица 7-2 Бинекторы  

Сокращение 
и символ 

Имя Описание 

Входной бинектор 
Binector Input 
(приемник сигнала) 

Может соединяться с выходным би-
нектором как источником. 
Номер выходного бинектора должен 
вноситься как значение параметра. 

Выходной бинектор 
Binector Output 
(Источник сигнала) 

Может использоваться как источник для 
входного бинектора. 

Коннекторы, CI: входной коннектор, CO: выходной коннектор 

Коннектор - это аналоговый сигнал. Коннекторы подразделяются на входные кон-
некторы (приемники сигнала) и выходные коннекторы (источники сигнала). 

Возможности соединения коннекторов по причинам производительности 
ограничены. 
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Таблица 7-3 Коннекторы  

Сокращение 
и символ 

Имя Описание 

Входной коннектор 
Connector Input 
(Приемник сигнала) 

Может соединяться с выходным кон-
нектором как источником. 

Номер выходного коннектора должен 
вноситься как значение параметра. 

Выходной коннектор 
Connector Output 
(Источник сигнала) 

Может использоваться как источник для 
входного коннектора. 

Соединение сигналов с помощью техники BICO  

Для соединения двух сигналов номер желаемого выходного параметра 
BICO (источник сигнала) должен заноситься во входной параметр BICO 
(приемник сигнала). 

Для соединения входного бинектора и входного коннектора с выходным бинекто-
ром и выходным коннектором требуются следующие сведения: 

•   Бинекторы: Номер параметра, номер бита и Drive Object ID 

•   Коннекторы без индекса: номер параметра и Drive Object ID 

•   Коннекторы с индексом: номер параметра, индекс и Drive Object ID 

bico_1. vsd

BO: выходной бинектор 
CO: выходной коннектор 

Источник сигнала 

BI: входной бинектор 
CI: входной коннектор 

Приемник сигнала 

r0037 
CO (с индексом) 

r0036 

CO (без индекса)

Рис. 7-5 Соединение сигналов по технике BICO  



Bit

0000 0000 0000 0001 bin 00 0000 0000 bin0000 00 bin

0000 0000 0000 0000 bin 00 0000 0000 bin

0000 0011 1110 1001 bin
1001 dez

00 0000 0010 bin
 2 dez
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Указание 

Источники сигнала (BO) могут соединяться со сколь угодно многими прием-
никами сигнала (BI). 

Приемник сигнала (BI) всегда может соединяться только с одним источником
сигнала (BO). 

Соединение в параметре BICO может выполняться в разных наборах данных 
управления (CDS). При коммутации наборов данных активируются различные со-
единения. На соединения также можно воздействовать через объекты привода. 

Внутреннее кодирование выходных параметров бинектора и коннектора 

Внутреннее кодирование требуется например, для записи входных параметров 
BICO через PROFIBUS. 

15... 10 31... 16 

0 Устройство (например, CU320) 
63 Собственный объект 

9... 0 Бит 

Номер параметра Номер индекса Объект 
привода 

0000 00 bin 

Примеры источников сигнала 

0000 hex−> const «0» 

00010000 hex−> const «1» 

03E9 FC02 hex−> CO: 1001 [2] 
1111 11 bin 

63 дес. 

Рис. 7-6 Внутреннее кодирование выходных параметров бинектора и 
коннектора 
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Пример 1: Соединение цифровых сигналов 

Привод должен от клемм DI 0 и DI 1 на модуле управления работать в Толчко-
вом режиме 1 и Толчковом режиме 2. 

bico_3. vsd

BO: выходной бинектор 
источник сигнала 

BI: входной бинектор 
приемник сигнала 

Толчок 1 

Толчок 2 

24 В 

722.1

Толчок 1 

Толчок 2 

24 В 
внутренне 

внутренне 

Рис. 7-7 Соединение цифровых сигналов (пример) 

Пример 2: Присоединение СТОП3 на несколько приводов 

Сигнал СТОП3 должен от клеммы DI 2 на модуле управления присоединяться к 
двум приводам. 

На каждом приводе имеется входной бинектор 1. СТОП3 и 2. СТОП3. Оба сигнала 
обрабатываются операцией конъюнкции в STW1.2 (СТОП3). 

bico_4. vsd

BO: выходной бинектор  
источник сигнала 

BI: входной бинектор 
приемник сигнала 

24 В 

722.2

1. СТОП3 

2. СТОП3 
СТОП3 

Привод 1 

722.2

1. СТОП3 

2. СТОП3 
СТОП3 

Привод 2 

Рис. 7-8 Присоединение СТОП3 к нескольким приводам (пример) 
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Соединения BICO с другими приводами 

Для присоединения привода через BICO к другим приводам имеются следующие 
параметры: 

•   r9490 Количество соединений BICO с другими приводами 

•   r9491 [0...15] BI/CI соединения BICO с другими приводами 

•   r9492 [0...15] BO/CO соединения BICO с другими приводами 

•   p9493 [0...15] Восстановление соединений BICO с другими приводами 

Копирование приводов 

При копировании привода соединения копируются также. 

Преобразователи бинекторы-коннектор и коннектор-бинекторы 

Преобразователь бинекторы-коннектор 

•   Несколько цифровых сигналов превращаются в 32-битное двойное слово и 
соответственно в 16-битное слово. 

•   p2080 [0...15] BI: PZD PROFIBUS посылают по битам 

Преобразователь коннектор-бинекторы 

•   32-битное двойное слово и соответственно 16-битное слово превраща-
ется в отдельные цифровые сигналы. 

•   p2099 [0...1] CI: PZD PROFIBUS принимают по битам 

Константы для присоединения по технике BICO 

Для присоединения к любому значению регулируемых констант имеются следую-
щие выходные коннекторы: 

•   p2900 [0 ... n] CO: константа _ % _ 1 

•   p2901 [0 ... n] CO: константа _ % _ 2 

•   p2930 [0 ... n] CO: Константа _М_1 

Пример: 

Эти параметры могут использоваться как коэффициент масштабирования для 
главного заданного значения или как дополнительный момент. 



r0060 p2000

r0061 p2000

r0063 p2000

r0066

r0068 p2002

r0070 p2001

r0079 p2003

r0082 r2004

r0064 p2000

r0074 %

r0077 A p2002

r0078 A p2002

r0083 %

r0084 %

r1480 p2003

r1482 p2003
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Сигналы для аналоговых выходов 

Таблица 7-4 Список нескольких сигналов для аналоговых выходов  

Сигнал Параметр Единица измерения Нормирование 
(100% = ...) 

Зад. значение скорости 
перед фильтром 

1/мин

Ист. значение скорости 
датчик двигателя 

1/мин

Ист. значение скорости 1/мин

Выходная частота 
привода 

Гц Базовая частота 

Ист. значение тока Аэфф. 

Напряжение DC-
контура ист. значение 

В

Заданное значение кру-
тящего момента общее 

Нм

Акт. мощность ист. знач. кВт 
Рассогласование об/мин 
Глубина модуляции Баз. глубина модуляции 

Заданное значение 
активного тока 

Истинное значение 
активного тока 

Зад. значение потока Базовый поток 

Ист. значение потока Базовый поток 

Регулятор скорости вы-
ход момента ПИ-часть 

Нм

Регулятор скорости вы-
ход момента И-часть 

Нм



100 % = p2000

100 % = p2001

100 % = p2002

100 % = p2003

100 % = r2004 r2004 = p2003 * p2000 * 2π / 60

100 % = p2000/60 -

-

-

100 % = 100°C -

100 % = 90° -

100 % = p2000

100 % = p2001

100 % = p2002

100 % = p2003

100 % = r2004 r2004 = p2003 * p2000 * π / 30

100 % = p2000/60 -

-

-

100 % = 100°C -

100 % = 90° -
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Нормирование для объекта Vector 

Таблица 7-5 Нормирование для объекта Vector  

Величина Параметр нормирования Установка при первом вводе в 
эксплуатацию 

Базовая скорость p2000 = макс. скорость (p1082) 

Базовое напряжение p2001 = 1000 В 

Базовый ток p2002 = граница тока (p0640) 

Базовый крутящий 
момент 

p2003 = 2 * номинальный мо-
мент двигателя (p0333) 

Базовая мощность 

Базовая частота 

Базовая глубина мо-
дуляции 

100% = максимальное выходное 
напряжение без перерегулирова-
ния 

Базовый поток 100% = поток ном. двигателя 

Базовая температура 

Базовый электр. угол 

Нормирование для объекта Servo 

Таблица 7-6 Нормирование для объекта Servo  

Величина Параметр нормирования Установка при первом вводе в экспл. 

Базовая скорость Асинхронный двигатель  
p2000 = Скорость двигателя макси-
мальная (p0322)  
Синхронный двигатель p2000 = номи-
нальная скорость двигателя (p0311) 

Базовое напряжение p2001 = 1000 В 
Базовый ток p2002 = предельный ток двигателя 

(p0338); если p0338 = «0» тогда  
2 * номинальный ток двигателя (p0305) 

Базовый крутящий 
момент 

p2003 = p0338 * p0334; если «0» то-
гда 2 * ном. момент двигателя (p0333)

Базовая мощность 

Базовая частота 

Базовая глубина мо-
дуляции 

100% = максимальное 
выходное напряжение без 
перерегулирования 

Базовый поток 100% = поток ном. двигателя 

Базовая температура 

Базовый электр. угол 



100 % = p2000 p2000 = p0211

100 % = p2001 p2001 = r0206/r0207

100 % = p2002 p2002 = p0207

100 % = r2004 r2004 = p0206

-

100 % = 100°C -

100 % = 90° -

100 % = p2000 p2000 = 50

100 % = p2001 p2001 = r0206/r0207

100 % = p2002 p2002 = p0207

100 % = r2004 r2004 = p0206

100 % = 100°C -

100 % = 90° -
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Нормирование для объекта A_Inf 

Таблица 7-7 Нормирование для объекта A_INF  

Величина Параметр нормирования Установка при первом вводе 
в эксплуатацию 

Базовая частота 

Базовое напряжение 

Базовый ток 

Базовая мощность 

Базовая глубина модуляции 100% = максимальное 
выходное напряжение без 
перерегулирования 

Базовая температура 

Базовый электрический угол 

Нормирование для объекта B_Inf 

Таблица 7-8 Нормирование для объекта B_ Inf 

Величина Параметр нормирования Установка при первом вводе 
в эксплуатацию 

Базовая частота 

Базовое напряжение 

Базовый ток 

Базовая мощность 

Базовая температура 

Базовый электрический угол 
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7.5  Функциональные модули 

Функциональный модуль - это функциональное расширение объекта приво-
да, который может активироваться при вводе в эксплуатацию. 
Примеры функциональных модулей: 

•   Технологический регулятор. 

•   Канал заданного значения для объекта привода Servo. 

•   Параллельное включение модулей двигателей или модулей питания. 

•   Расширенное управление тормозом. 

•   Линейный двигатель. 

Функциональный модуль имеет как правило собственные параметры и, возмож-
но, также собственные ошибки и предупреждения. Эти параметры и сообщения 
видимы только тогда, когда функциональный модуль активирован. Активирован-
ный функциональный модуль требует в большинстве случаев также дополни-
тельного времени вычислений. Это нужно учитывать при проектировании. 
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7.6 Указания по топологии DRIVE-CLiQ 

Вступление 

Под топологией понимается дерево схемы соединений DRIVE-CLiQ системы при-
вода SINAMICS. Номер для каждого компонента задается при первой настройке. 

DRIVE-CLiQ (DRIVE Component Link with IQ) - это система связи для соединения 
различных компонентов SINAMICS, например, модулей управления, модулей пи-
тания, модулей двигателя, двигателей и датчиков. 

Возможности DRIVE-CLiQ: 

•   Автоматическое распознавание компонентов модулем управления  

•   Унифицированные интерфейсы во всех компонентах 

•   Непрерывное диагностирование вплоть до каждого компонента 

•   Прозрачность сервиса вплоть до компонентов 

Электронный шильдик 

Электронный шильдик содержит следующие данные: 

•   Тип компонента (например, SMC20) 

•   Заказной номер (например, 6SL3055-0AA0-5BA0) 

•   Изготовитель (например, SIEMENS) 

•   Версия аппаратуры (например, A) 

•   Серийный номер (например, T-PD3005049) 

•   Технические данные (например, номинальный ток) 

Истинная топология 

Истинная топология - это фактическое дерево схемы соединений DRIVE-CLiQ. 

При запуске компонентов системы привода истинная топология DRIVE-CLiQ оп-
ределяется автоматически. 
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Заданная топология 

Заданная топология записана в модуле управления на карточку CompactFlash 
и сравнивается при запуске модуля управления с истинной топологией. 

Заданная топология может задаваться и сохраняться на карточку CompactFlash 
двумя способами: 

•   Через STARTER  
составлением конфигурации и ее загрузкой в привод 

•   При быстром вводе в эксплуатацию (автоматическое конфигурирование) 

Чтение истинной топологии и запись заданной топологии 
на карточку CompactFlash  
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Контроль топологии при включении 

Сравнение топологии предотвращает ошибочное управление / анализ данных 
компонента (например, приводов 1 и 2). 

При запуске системы привода модуль управления сравнивает установленную 
истинную топологию и электронные шильдики с заданной топологией на карточке
CompactFlash. 

Способ сравнения электронных шильдиков может устанавливаться в p9906 для 
всех компонентов в модуле управления. С помощью p9908 или в окне топологии 
STARTER правым щелчком мыши способ сравнения может дополнительно изме-
няться для каждого отдельного компонента. По умолчанию сравниваются все 
данные электронного шильдика. 

Следующие параметры заданной и истинной топологии сравниваются 
в зависимости от p9906 / 9908: 

•   p9906 / 9908 = 0 тип компонентов, заказной номер, изготовитель, серийный номер 

•   p9906 / 9908 = 1 тип компонентов, заказной номер 

•   p9906 / 9908 = 2 тип компонентов 

•   p9906 / 9908 = 3 класс компонентов (например, модули датчиков или модуль двигателя) 

Рис. 7-9 Вид топологии в STARTER 

Внимание 
Модуль управления и опциональная плата не контролируется. Замена компо-
нента принимается автоматически и не сообщается. 
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7.6.1 Допустимые комбинации модулей питания и модулей двигателей 

Принципиально все компоненты на шине DRIVE-CLiQ должны иметь одинаковое 
время выборки, исключение - модули питания. 

Следующая таблица показывает допустимые времена выборки дополнительных 
участников на шине DRIVE-CLiQ модуля питания. 

Таблица 7-9 Допустимые времена выборки на шине DRIVE-CLiQ 

Модуль питания Модуль двигателя 

250 мкс 125 мкс (сервопривод книжного формата) и 250 мкс 

400 мкс 400 мкс

Времена выборки автоматически устанавливаются как указано ниже: 
•   Активный модуль питания книжный формат: 250 мкс 

•   Активный модуль питания шасси: 

– 400 В; ≤ 300 кВт / 490 A: 250 мкс 

– 400 В; > 300 кВт / 490 A: 400 мкс 

– 690 В; ≤ 330 кВт / 310 A: 250 мкс 

– 690 В; > 330 кВт / 310 A: 400 мкс 

•   Базовый модуль питания шасси 
–  2 мс 

•   Модули питания Smart книжный формат: 250 мкс 

•   Модуль двигателя книжного формата 

- Сервопривод: 125 мкс 

- Вектор; ≤ 2 x Vektor-Control; ≤ 4 x только Vektor-U/f: 250 мкс 

- Вектор; > 2 x вектор (минимум один Vektor-Control); > 4 x Vektor-U/f: 400 мкс 

- Вектор; > 6 Vektor-U/f: 500 мкс 
•   Модуль двигателя шасси 

– 400 В; p 250 кВт; ≤ 2 x Vektor-Control; ≤ 4 x Vektor-U/f: 250 мкс 

– 400 В; p 250 кВт; > 2 x Vektor-Control; > 4 x Vektor-U/f: 400 мкс 

– 400 В; > 250 кВт: 400 мкс

– 690 В: 400 мкс 
- Servo-Control: 250 мкс

•   Смешанные режимы 

- Servo-Control с Vector U/f; ≤ 2 x вектор U/f: 250 мкс 

- Servo-Control с Vector U/f;> 2 x вектор U/f: 400 мкс 
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7.6.2 Примеры замены компонентов 

Указание 
Чтобы могла полностью использоваться вся функциональность версии систем-
ного ПО рекомендуется, чтобы все компоненты комплектного привода имели 
одинаковую версию системного ПО. 

Описание  

Если способ сравнения находится на наивысшем уровне см. следующие примеры. 

Следующие случаи отличаются: 

•   Компоненты с идентичным заказным номером 

–  Сравнение топологии при замене компонентов активно (p9909 = 1) 
–  Сравнение топологии при замене компонентов неактивно (p9909 = 0) 

•   Компоненты с разными заказными номерами 

Пример замены испорченных компонентов с идентичными заказными номерами (p9909 = 1) 

Предпосылки: 

•   Компонент для замены имеет тот же заказной номер 

•   Серийный номер заменяемого компонента не может быть занесен 
в заданную топологию модуля управления. 

•   Сравнение топологии при замене компонентов активно p9909 = 1 

Компоненты, которые не занесены в заданную топологию модуля управления и 
обнаруживают идентичный заказной номер, автоматически принимаются в задан-
ную топологию и сохраняются в энергонезависимой памяти. 

Указание 
Замена компонента должна производиться перед POWER ON, чтобы изменения в 
заданной топологии автоматически сохранялись в энергонезависимой памяти. 
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Пример замены испорченного компонента с идентичным заказным номером (p9909 = 0) 

Предпосылки: 

•   Компонент для замены имеет идентичный заказной номер 

•   Сравнение топологии при замене компонентов неактивно p9909 = 0 

Таблица 7-10  Пример: замена модулей двигателей  

Действие Реакция Замечание 

•   Питание выключить 

•   Испорченный компонент 
заменить и правильно под-
ключить 
•   Питание восстановить 

Предупреждение F1425 

•   p9905 установить на «1» •   Предупреждение исчезает  
•   Серийный номер устанавли-
вается в заданной топологии 

Серийный номер 
появляется в опе-
ративной памяти 
модуля управле-
ния и должен 
передаваться с 
p0971 или p0977 
в энергонезави-
симую память. 

Замена компонента закончена 
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Пример замены компонентов с разными заказными номерами 

Предпосылка: 
•   Компонент для замены имеет другой заказной номер 

Таблица 7-11 Пример замены компонентов с разными заказными номерами 

Действие Реакция Замечание 

•   Питание выключить 

•   Испорченные компонен-
ты заменить и правильно 
подключить 
•   Питание восстановить Предупреждение F1420 

•   Загрузить проект в мо-
дуль управления из 
STARTER (PG) 
•   Выполнить новое конфи-
гурирование заменяемого 
привода с выбором акту-
ального компонента. 

•   Загрузить проект в 
модуль управления (це-
левое устройство) 

•   Предупреждение 
исчезает 

Новый заказной номер 
появляется в оперативной 
памяти модуля управле-
ния и должен передавать-
ся с p0971 или p0977 в 
энергонезависимую па-
мять. 

Замена компонентов закончена 



Основы системы привода
Времена выборки системы

7-283
© Siemens AG 2004 All Rights Reserved 
SINAMICS S120 Руководство по вводу в эксплуатацию, выпуск 06/05 

7.7  Времена выборки системы 

7.7.1  Признаки 

Наличествующие в системе программные функции циклически отрабатываются 
в разных временах выборки (p0115). 

Эти времена выборки(периоды дискретизации) (p0115) приводов - всегда крат-
ны базовому времени выборки (p0110) модуля управления . 

Как это базовое время выборки, так и времена выборки функций автоматически 
устанавливаются при конфигурировании привода. 

Эти установки определяются выбранным режимом работы (вектор / серво), ко-
личеством подключенных компонентов и активированными функциями. 

Все компоненты, подключенные к одной розетке DRIVE-CLiQ модуля управле-
ния (шина DRIVE-CLiQ) должны устанавливаться на одно и то же базовое вре-
мя выборки (см. p0111). 

Исключение - модули питания. Времена выборки дополнительных компонентов 
в той же шине DRIVE-CLiQ должны быть кратны времени выборки активного 
модуля питания. Минимальное отношение времени выборки - половина време-
ни выборки активного модуля питания. 

7.7.2  Описание 

Если времена выборки системы изменяются (например, для адаптации динами-
ки), то базовое время выборки и время выборки регулятора тока (самое быстрое 
время выборки регулятора тока) должно быть установлены всегда одинаково. 

Частота модуляции вводится в p1800 и должна быть кратной частоте выборки 
регулятора тока. Минимальная вводимая частота модуляции - половина частоты 
выборки регулятора тока. 

Базовая частота выборки TMxx (p0111) автоматически устанавливается на базо-
вое время выборки использованной шины DRIVE-CLiQ. Времена выборки входов и 
выходов вводятся в p4099 и должны быть кратными базовому времени выборки 
(p0111). 

Указание 

При такт-синхронном PROFIBUS такт DP PROFIBUS должен быть кратен 
всем 3 базовым временам выборки (p0110 [0 ... 2]). 
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7.7.3 Последовательность действий при вводе в эксплуатацию 

Параметром p0110 устанавливаются базовые такты привода, все подключенные 
компоненты руководствуются этим базовым временем выборки. Этот параметр 
можно изменять только в состоянии p0009=1. 

Все подключенные компоненты на шине DRIVE-CLiQ одного модуля управле-
ния должны устанавливаться на одно и то же базовое время выборки (p0111 в 
состоянии p0009=3). 

Времена выборки для: 

•   Регулятора тока 

•   Регулятора скорости 

•   Регулятора потока 

•   Канала заданного значения 

устанавливаются выбором в p0112 для соответствующей конфигурации регулиро-
вания и принимаются в зависимости от требований к производительности в p0115. 
Уровни производительности выбираются от xLow до xHigh. Такты должны быть 
кратны базовому такту. 

Предустановка базовых времен выборки 

Базовые времена выборки (p0110 [0...2]) принимаются после записи в Модуль 
управления как указано ниже: 

•   Если времена выборки регулятора тока (p0115 [0]) приводов идентичны 
базовые времена выборки (p0110 [0...2]) устанавливаются на это значение.

•   Если времена выборки регулятора тока разные 

–   p0110 [0] устанавливаются на самое маленькое время выборки регулятора тока, 
в режиме вектор - на самое большое время выборки регулятора тока 

–   p0110 [1] устанавливается на 250 мкс, если p0110 [2] ≥ 250 мкс, иначе на 
p0110 [2] 

–   p0110 [2] устанавливается на самое большое время выборки регулятора тока  

Внимание 

Исключение - предустановка базового времени выборки (p0110 [2]) в режиме 
вектор. Если количество приводов с векторным управлением больше двух 
или больше чем 4 ... 6 с управлением Vektor-U/f, p110 [2] устанавливается на 
400 мкс. Если количество приводов больше 6 Vektor-U/f, p110 [2] устанавли-
вается на 500 мкс. 
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7.7.4  Интеграция 

Времена выборки системы устанавливаются следующим образом: 

Обзор параметров (см. Списки параметров) 

Изменяемые параметры 

•   p0110 [0...2] DRIVE-CLiQ базовые времена выборки 

•   p0111 DRIVE-CLiQ выбор базового времени выборки  

•   p0112 Предустановка времен выборки p0115 

•   p0115 [0. 6] Времена выборки для внутренних контуров регулирования 

•   p0118 Регулятор тока запаздывание вычислений 

•   p1800 Частота модуляции 

•   p0799 CU Время выборки входов и выходов 

•   p4099 Время выборки входов и выходов 

•   r9780 Safety Integrated такт контроля (Модуль управления) 
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7.8  Входы и выходы 

7.8.1 Обзор входов и выходов 

Имеется следующие бинарные и аналоговые входы / выходы 

Таблица 7-12   Обзор входов и выходов 

цифровые аналоговые 

Компонент Входы Входы / вы-
ходы двуна-
правленные 

Выходы Входы Выходы

Релейные выходы: 2 
Вход датчика температуры: 1 

1) Настраивается: общий или раздельный потенциал  
2) Из них 6 «Быстрых входов» 

Указание 

Подробные сведения об аппаратных свойствах входов и выходов содержится в: 

Литература: /GH1/ Руководство по модулям управления SINAMICS S120

Подробные сведения о структуре всех входов и выходов компонентов а так-
же их параметры содержатся в функциональных схемах: 

Литература: /LH1/ Списки параметров SINAMICS S 
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7.8.2  Бинарные входы/выходы 

Цифровые входы 

Рис. 7-10 Цифровые входы: обработка сигнала на примере DI 0 CU320 

Свойства 

•   Цифровые входы имеют высокий активный уровень сигнала. 

•   Открытый вход интерпретируется как «низкий уровень». 

•   Имеется фиксированное устранение дребезга 
Время задержки = от 1 до 2 тактов регулятора тока (p0115 [0]) 

•   Входной сигнал может использоваться: 

–  как выходной бинектор прямой и инверсный 

–  как выходной коннектор 

•   Параметрируется режим моделирования. 

•   CU 320: потенциальная развязка поблочно устанавливается перемычкой. 

–  Перемычка открыта потенциальная развязка есть 

Цифровые входы функционируют только при подключенных базовых потенциалах. 

–  Перемычка замкнута общий потенциал 

Относительный потенциал цифровых входов = «земля» модуля управления . 
•   Время выборки для цифровых входов/ выходов настраивается в CU320 (p0799) 
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Обзор функциональных схем для бинарных входов/выходов (см. списки параметров) 

•   2100 Цифровые входы с потенциальной развязкой (DI 0 ... DI 3) 

•   2120 Цифровые входы с потенциальной развязкой (DI 4 ... DI 7) 

•   9100 Цифровые входы, потенциальная развязка (DI 0 ... DI 3) 

•   9550 Цифровые входы, потенциальная развязка (DI 0 ... DI 3) 

•   9552 Цифровые входы, потенциальная развязка (DI 4 ... DI 7) 

Цифровые выходы 

следующее питание 

+24 Вext

+24 Вext

Mext

Mext

Рис. 7-11 Цифровые выходы: обработка сигнала на примере DO 0 TB30 

Свойства 

•   Собственное напряжение питания цифровых выходов. 

•   Источники выходного сигнала настраиваются в параметрах. 

•   Сигнал инвертируется в параметрах. 

•   Статус выходного сигнала показывается: 

–  как выходной бинектор 

–  как выходной коннектор 

Указание 

Чтобы цифровые выходы смогли функционировать, должно при-
сутствовать их собственное питание электроники. 

Обзор функциональных схем (см. списки параметров) 

•   9102 Цифровые выходы с потенциальной развязкой (DO 0 до DO 3) 

•   9556 Цифровые выходы с перекидными контактами реле, потен-
циальная развязка (DO 0 и DO 1) 
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Двунаправленные цифровые (бинарные) входы/выходы 

Рис. 7-12 Двунаправленные входы и выходы: обработка сигнала на примере DI/DO 0 CU320 

Свойства 

•   Могут параметрироваться как цифровые входы или выходы. 

•   Если установлены как цифровые входы: 

–  6 «Быстрых входов» на модуле управления CU320 

Если эти входы, используются например для функции «Измерение на 
лету», то эти входы действуют как «быстрые входы» почти без запаз-
дывания при сохранении истинного значения. 

–  Те же свойства как при «чистых» цифровых входах. 

•   Если как цифровой выход установлен: 

–  Те же свойства как при «чистых» цифровых выходах. 

Обзор функциональных схем (см. списки параметров) 

•   2130 Цифровые входы/ выходы двунаправленные (DI/DO 8 и DI/DO 9) 

•   2131 Цифровые входы/ выходы двунаправленные (DI/DO 10 и DI/DO 11) 

•   2132 Цифровые входы/ выходы двунаправленные (DI/DO 12 и DI/DO 13) 

•   2133 Цифровые входы/ выходы двунаправленные (DI/DO 14 и DI/DO 15) 

•   9560 Цифровые входы/ выходы двунаправленные (DI/DO 8 и DI/DO 9) 

•   9562 Цифровые входы/ выходы двунаправленные (DI/DO 10 и DI/DO 11) 
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7.8.3  Аналоговые входы 

Рис. 7-13 Аналоговые входы: обработка сигнала на примере TB30 / TM31 

Свойства 

•   Входной аппаратный фильтр установлен фиксировано 

•   Параметрируемый режим моделирования  

•   Регулируемое смещение 

•   Сигнал инвертируется с помощью входного бинектора 

•   Формирование абсолютного значения может настраиваться 

•   Подавление помех (p4068) 

•   Разрешение входов с помощью входного бинектора 

•   Выходной сигнал имеется в распоряжении на выходном коннекторе 

•   Масштабирование 

•   Сглаживание 
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Внимание 

Параметры масштабирования p4057 до p4060 не ограничивают 
значения напряжения. 

Обзор функциональных схем (см. списки параметров) 
•   9104 Аналоговые входы (AI 0 и AI 1) 
•   9566 Аналоговый вход 0 (AI 0) 
•   9568 Аналоговый вход 1 (AI 1) 

7.8.4  Аналоговые выходы 

Масштабирование 

p4083 [0] 
Смещение

Сглаживание 

дополнительно 
для выхода по 
току (например, 
TM31) 

Рис. 7-14 Аналоговые выходы: обработка сигнала на примере AO 0 TB30 / TM31 

Свойства 

•   Формирование абсолютного значения может настраиваться 

•   Инвертирование с помощью входного бинектора 

•   Регулируемое сглаживание  

•   Регулируемая передаточная характеристика  

•   Выходной сигнал показывается в параметре для наблюдения  



Основы системы привода 

Входы и выходы 

7-292 
© Siemens AG 2004 All Rights Reserved

SINAMICS S120 Руководство по вводу в эксплуатацию, выпуск 06/05

Внимание 

Параметры масштабирования p4077 до p4080 не ограничивают 
значения напряжения. 

Обзор функциональных схем (см. списки параметров) 

•   9106 Аналоговые выходы (AO 0 и AO 1)

•   9572 Аналоговые выходы (AO 0 и AO 1)
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7.9 Функции контроля и защиты 

7.9.1 Защита силовой части общая

Описание 

Силовые части SINAMICS имеют разнообразные функции защиты 
силовых компонентов. 

Таблица 7-13  Общие функции защиты силовых компонентов 

Защита от Меры защиты Реакции 

Перегрузка 
по току1) 

Контроль с 2 порогами: 
•   Превышение первого порога 

•   Превышение второго порога 

A30031, A30032, A30033 ограниче-
ние тока фазы. 

Импульсы в соответствующей 
фазе блокируются на один пе-
риод импульсов. При слишком 
частом превышении происходит
F30017−> СТОП2  
F30001 «перегрузка по току» −> 
СТОП2 

Перенапряже-
ние1) 

Сравнение напряжения проме-
жуточного контура с аппарат-
ным порогом отключения 

F30002 «перенапряжение»−> 
СТОП2 

Пониженное на-
пряжение1) 

Сравнение напряжения проме-
жуточного контура с аппарат-
ным порогом отключения 

F30003 «минимальное напряже-
ние»−> СТОП2 

Короткое за-
мыкание1) 

•   Второй порог контроля тока пе-
регрузки 

•   Контроль Uce IGBT-мoдуля 
(только шасси) 

F30001 «перегрузка по току»−> 
СТОП2 
F30022 «Контроль Uce» −> СТОП2 
(только шасси) 

Короткое замыка-
ние на землю 

Контроль суммы токов всех фаз После превышения порога, за-
данного в p0287: 
F30021 «Силовая часть: короткое 
замыкание на землю» −> СТОП2 
Указание:  
Сумма токов фаз сообщается в 
r0069 [6], значение в p0287 [1] 
должно быть установлено для 
работы больше чем сумма токов 
фаз при исправной изоляции. 

Пропадание фазы 
сети1) 

F30011 «Отказ фаз сети в глав-
ной цепи» −> СТОП2 

1) Пороги контроля фиксированы в преобразователе и не могут изменяться. 
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7.9.2 Тепловой контроль и реакция на перегрузку 

Описание 

Задачей при тепловом контроле силовой части является определение критическо-
го состояния. Для этого после превышения порогов предупреждения имеются в 
распоряжении параметрируемые возможности реакции, которые делают возмож-
ной дальнейшую эксплуатацию (например, с сокращенной мощностью) и предот-
вращают немедленное отключение. При этом возможности параметрирования 
имеются только ниже порогов отключения, которые не могут изменяться. 
Имеется тепловой контроль следующих видов: 
•   I2t  - Контроль - A07805 - F30005  

I2t  - контроль служит для защиты компонентов, которые имеют большую 
по сравнению с полупроводниками тепловую постоянную времени. Пе-
регрузка в смысле I2t определяется, если загрузка преобразователя 
r0036 имеет значение больше 100% (загрузка в % по отношению к номи-
нальному режиму). 
•   Температура радиатора - A05000 - F30004  
Контроль температуры радиатора r0037 силовых полупроводников 
(IGBT). 
•   Температура транзистора - A05001 - F30025  
Между запирающим слоем IGBT и радиатором может появляться значи-
тельная разница температуры. Эта разница учитывается температурой 
транзистора r0037. 

При наступлении перегрузки одного из этих 3 видов сначала выдается преду-
преждение. Пороги предупреждения p0294 (контроль I2t) и соответственно p0292 
(температура радиатора и контроль температуры транзистора) параметрируются
относительно значений отключения. 
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Пример 

Порог предупреждения для контроля температуры транзистора установлен на за-
воде на 15 °C и для контроля температуры радиатора и поступающего воздуха на 
5°C. Это означает, что при температуре на 15 °C и соответственно 5 °C ниже поро-
га отключения вызывается предупреждение «Температура перегрева достигнута, 
перегрузка». 
Одновременно с предупреждением происходит выполнение параметрированных 
в p0290 реакций. Возможные реакции: 

•   Сокращение частоты модуляции (p0290 = 2, 3)  
Это очень действенный метод сокращения потерь в силовой части, так как 
мощность потерь при переключении составляет очень высокую долю в общих 
потерях. Во многих случаях применения временного уменьшения частоты 
модуляции может допускаться по технологии. 

Недостаток:  
При сокращении частоты модуляции повышаются пульсации тока, которые 
могут привести к увеличению пульсаций момента на валу двигателя (при 
маленьком моменте инерции) и повышению уровня шума. На динамику кон-
тура регулирования тока сокращение частоты модуляции не имеет никакого 
влияния, так как время выборки регулятора тока остается постоянным! 

•   Сокращение выходной частоты (p0290 = 0, 2)  
Этот вариант выгоден тогда, когда сокращение частоты модуляции не жела-
тельно или частота модуляции поставлена уже на самый низкий уровень. 
Кроме того нагрузка должна иметь характеристику похожую на вентилятор-
ную, т.е. квадратичную характеристику момента при снижении скорости. При 
этом сокращение выходной частоты приводит к заметному уменьшению вы-
ходного тока преобразователя, что приводит и к уменьшению потерь в си-
ловой части. 

•   Никакого сокращения (p0290 = 1)  
Эта опция должна выбираться, если ни сокращение частоты модуляции, ни 
уменьшение выходного тока не допустимы. При этом преобразователь не из-
меняет свою рабочую точку после превышения порога предупреждения, так 
что привод до достижения значений отключения может использоваться далее. 
После достижения порога отключения преобразователь отключается с ошиб-
кой Перегрев. Тем не менее, время до отключения не определено и зависит от 
величины перегрузки. Порог предупреждения может изменяться только для то-
го, чтобы получить предварительное предупреждение и при необходимости 
вмешаться в технологический процесс (например, сократить нагрузку, снизить 
температуру окружающей среды). 

Функциональная схема для Теплового контроля и Реакции на перегрузку 

•   8014 Тепловой контроль силовой части 
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Обзор важных параметров 

•   r0036 Перегрузка силовой части 

•   r0037 Температура силовой части 

•   p0290 Реакция перегрузки силовой части 

•   p0294 Порог предупреждения перегрузки I2t силовой части 

7.9.3  Защита от блокировки двигателя 

Описание  

Сигнал ошибки «двигатель блокирован» вызывается только если скорость приво-
да ниже регулируемого порога скорости p2175. При векторном управлении еще 
должно быть выполнено условие, что регулятор скорости находится в ограниче-
нии, при управлении U/f должна быть достигнута граница тока. 

По истечении задержки p2177 выдается сообщение «двигатель блокирован» и 
ошибка F7900. 

r2169 

n_ист 

0.00...210000.00 об/мин. 
p2175 (120.00) 

n_ист <p2175

p2177 (1.000) 
0.000...65.000 с 

Задержка включения 

Двигатель блокирован

Регулятор скорости в ограничении 

Граница тока достигнута  

Вид регулирования 
p1300 

p1300> = 20−> векторные управления  
p1300 <20−> U/f характеристики 

Рис. 7-15 Защита от блокировки двигателя 

Функциональная схема защиты от блокировки двигателя 

•   8012 Сообщения крутящего момента, двигатель блокирован / 
опрокинут 

Параметры к защите от блокировки двигателя 

•   p2175 Порог скорости двигатель блокирован 

•   p2177 Время задержки двигатель блокирован 
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7.9.4  Защита от опрокидывания 

Описание  

Если распознается граничный режим привода (p1408.12), то после време-
ни задержки p2178 вызывается ошибка 7902. 

Двигатель опрокинут 

p2178 (0.010) 
0.000...1.000 с 

Задержка включения 

Двигатель опрокинут 

r1408.12 

Ошибка ЭДС 

Рис. 7-16 Защита от опрокидывания 

Функциональная схема защиты от опрокидывания 

•   8012 Сообщения крутящего момента, двигатель бло-
кирован / опрокинут 

Параметр к защите от опрокидывания 
•   p2178 Время задержки сигнала двигатель опрокинут 

7.9.5 Тепловая защита двигателя 

Описание 

Задача тепловой защиты двигателя - определить критические состояния. Для 
этого имеются в распоряжении параметрируемые возможности реакции (p0610) 
после превышения порогов предупреждения, которые делают возможной даль-
нейшую эксплуатацию (например, с сокращенной мощностью) и предотвращают 
немедленное отключение. 
•   Защита может действовать также без датчика температуры (p4100 = 0). При 

этом температуры различных частей двигателя (статор, железо, ротор) оп-
ределяются косвенно по температурной модели. 

•   Непосредственно температура в двигателе определяется подключением 
температурных датчиков. При повторном включении и после отключении 
сетевого питания точная начальная температура имеется в распоряжении 
при этом сразу же. 
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Определение температуры с помощью датчика KTY 

Подключение происходит в прямом направлении диода например, в разъеме 
(TM31) на клеммах X522:7 (анод) и X522:8 (катод). Измеренное значение темпе-
ратуры лежит в диапазоне -48°C... + 248°C и может использоваться для допол-
нительного анализа. 

•   Установка типа датчика температуры KTY: p0601 = 2 

•   Активация определения температуры двигателя внешним датчиком: p0600 = 10 

•   При достижении порога предупреждения (устанавливается в p0604, за-
водская установка 120°C) вызывается предупреждение A7910. 

В параметре p0610 может устанавливаться, как привод должен реаги-
ровать на вызванное предупреждение: 

–  0: Никакой реакции, только предупреждение, никакого сокращения тока 

–  1: Предупреждение с сокращением I_max и ошибка (F7011) 

–  2: Предупреждение и ошибка (F7011), никакого сокращения I_max 

•   При достижении порога ошибки (устанавливается в p0605) в сочетании с ус-
тановкой p0610 вызывается ошибка F7011. 

Определение температуры с помощью датчика PTC 

Подключение происходит например, в разъеме (TM31) на клеммы X522:7 / 8. По-
роговое значение сопротивления для предупреждения и соответственно ошибки 
составляет 1650 Ом. При превышении порога меняется искусственно вырабаты-
ваемое значение температуры с -50°C на + 250°C и это значение доступно для 
дальнейшего анализа. 

•   Установка типа датчика температуры KTY: p0601 = 1 

•   Активация определения температуры двигателя внешним датчиком: p0600 = 10 

•   После срабатывания PTC вызывается предупреждение A7910. 

•   По истечении времени ожидания p0606 вызывается ошибка F7011. 

Контроль датчика на обрыв провода и короткое замыкание 

Если значение температуры двигателя лежит вне предусмотренной облас-
ти -50°C... + 250°C, это означает обрыв или короткое замыкание кабеля 
датчика, вызывается предупреждение A07915 «Предупреждение датчика 
температуры». По истечении времени ожидания p0607 вызывается ошибка 
F07016 «Ошибка датчика температуры». 

Ошибка F07016 может блокироваться при p0607 = 0. Если используется асин-
хронный двигатель, привод с рассчитанными данными тепловой модели двига-
теля может работать дальше. 

Если определяется, что установленный в p0600 датчик температуры дви-
гателя не присоединен, вызывается предупреждение A07820 «Темпера-
турный датчик не подключен». 
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Функциональные схемы для тепловой защиты двигателя 

•   8016 Тепловой контроль двигателя 

•   9576 Анализ данных температуры KTY/PTC 

•   9577 Контроль датчика KTY/PTC 

Параметры для тепловой защиты двигателя 

•   p0600 Датчик для контроля температуры двигателя  

•   p0601 Датчик температуры двигателя тип датчика 

•   p0604 Температура перегрева двигателя порог ошибки 

•   p0605 Температура перегрева двигателя порог предупреждения 

•   p0606 Температура перегрева двигателя выдержка времени 

•   p0607 Ошибка датчика температуры выдержка времени 

•   p0610 Температура перегрева двигателя, реакция при превышении 
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7.10 Обновление системного ПО 

Обновление нового системного ПО требуется тогда, когда в более новой версии 
системного ПО имеются дополнительные функции, необходимые в данном про-
екте. 

Версии системного ПО всех компонентов DRIVE-CLiQ находятся на карточке 
Compact Flash. Модуль управления загружает системное ПО с CompactFlash по-
сле включения питания. Обновление подключенных DRIVE-CLiQ-компонентов 
должно проводиться принудительно. 

7.10.1 Обновление системного ПО и проекта в STARTER 

Предпосылками являются готовый работоспособный проект, карточка 
CompactFlash с новым системным ПО и актуальная версия STARTER. 

Обновление проекта 

1. Проект загружен в STARTER? Да - далее к п. 3. 

2. Загрузить проект в STARTER 
Связаться с целевой системой −> целевая система−> загрузка −> проект в PG 

3. Обновить проект на актуальную версию системного ПО  
Правой клавишей мыши на привод −> целевое устройство −> версия устройства 
−> выбирать например, версию «SINAMICS S120 V2.3x” −> изменить версию 

Загрузка обновленного системного ПО и проекта в целевое устройство 

1.  Поместить в модуль управления CompactFlash карточку с новой версией сис-
темного ПО:  

Выключить напряжение −> вставить карточку CF с новым ПО −> снова включить 
модуль управления. 
2. Перейти в режиме онлайн, загрузить проект в целевое устройство −> 
копировать RAM в ROM 
3.  Обновить системное ПО компонентов DRIVE-CLiQ 
Привод −> Конфигурация −> Обзор версий −> Выбрать все −> Запустить 
обновление системного ПО −> Копировать RAM в ROM 

Внимание 

Версии системного ПО на компонентах DRIVE-CLiQ могут отличаться. 

4. Провести POWER ON всех компонентов DRIVE-CLiQ  
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7.11  Лицензирование 

Описание 

Использование систем приводов SINAMICS S120 и опциональных устройств тре-
бует приобретения аппаратных лицензий. При этом пользователь получает ли-
цензионный ключ, который электронным образом связывает соответствующую 
опцию с аппаратурой. 

Лицензионный ключ служит электронным удостоверением о владении одной или 
несколькими лицензиями программного обеспечения. 

Настоящее соглашение (доказательство) о лицензии для использованного ли-
цензионного программного обеспечения называется «Certificate of License». 

Указание 
Сведения о базовой и о лицензионной функциональности можно найти в заказ-
ной документации (например, каталогах). 

Отсутствие лицензий сообщается следующим предупреждением и светодио-
дом на модуле управления: 

•   A13000 Не хватает лицензии 

•   LED READY Мигает зеленый / красный с частотой 0,5 Гц 

Внимание 
Работа системы привода без лицензий допустима только во время ввода в 
эксплуатацию и в сервисных случаях. 

Для работы должны иметься в наличии все необходимые лицензии. 

Указания к опции Performance 1 

Опция Performance 1 (Заказной №: 6SL3074-0AA01-0AA0) требуется при исполь-
зовании времени вычислений больше 50%. Остаточное время вычислений пока-
зывается в параметре r9976 [2]. При использовании времени вычислений боль-
шей 50% выдается предупреждение A13000 и светодиод READY на модуле управ-
ления мигает зеленый / красный с частотой 0,5 Гц. 

Свойства лицензионного ключа 

•   Привязана к определенной карточке CompactFlash. 
•   Хранится в энергонезависимой памяти на CompactFlash. 

•   Не может переноситься. 

•   Может приобретаться с помощью «WEB-менеджера лицензий» из ли-
цензионной базы данных. 
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Изготовление лицензионного ключа с помощью «WEB-менеджера лицензий» 

Для этого необходимы следующие сведения: 

–  Серийный номер CompactFlash карточки (напечатан на карточке) 

–  Лицензионный номер, номер накладной лицензии (Находится на ли-
цензионном сертификате) 

1. Вызвать «WEB-менеджер лицензий»  

http://www.siemens.com/automation/license 

2. Выбрать «непосредственный доступ» 

3. Ввести лицензионный номер и номер накладной лицензии 

−> нажать «дополнительно»  

4. Ввести серийный номер карточки CompactFlash  

5. Выбрать продукт «SINAMICS S CU320» 

−> щелкнуть мышкой «дополнительно»  

6. Выбрать «имеющийся лицензионный номер» 

−> щелкнуть мышкой «дополнительно» 

7. Проверить соответствие 

−> щелкнуть мышкой «Присоединить»  

8. Если уверены, что лицензия присоединена правильно нажать «ОК»  

9. Сообщается лицензионный ключ. 

Ввод лицензионного ключа 

Пример лицензионного ключа: 

E1MQ-4BEA = 69 49 77 81 45 52 66 69 65 дес. (символы ASCII) 

Действия при вводе лицензионного ключа (см. пример): 

1. p9920 [0] = 69 1. Символ 

... 

2. p9920 [8] = 65 9. Символ

3. p9920 [9] = 0 Никакого символа 
... 

4. p9920 [19] = 0 Никакого символа 



- 45 I 73

0 48 J 74

1 49 K 75

2 50 L 76

3 51 M 77

4 52 N 78

5 53 O 79

6 54 P 80

7 55 Q 81

8 56 R 82

9 57 S 83

A 65 T 84

B 66 U 85

C 67 V 86

D 68 W 87

E 69 X 88

F 70 Y 89

G 71 Z 90

H 72
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Указание 

При изменении p9920 [x] на значение 0 все следующие индексы ставятся 
также на 0. 

После ввода лицензионного ключа его нужно активировать как указано ниже: 

5. p9921 = 1 старт активации лицензионного ключа 

Параметр автоматически возвращается снова на 0. 

В следующую таблицу могут вноситься символы лицензионного ключа и соответ-
ствующие десятичные числа. 

Таблица 7-14 Таблица лицензионного ключа  

Символ 

Десятич. 

Код ASCII 

Таблица 7-15  Расшифровка кода ASCII  

Символ Десятичное число Символ Десятичное число
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Обзор параметров (см. Списки параметров) 

•   p9920 Лицензирование, ввод лицензионного ключа 

•   p9921 Лицензирование, активация лицензионного ключа  

•   p9950 

•   p9976 [0...2] Остаточное время вычислений 
■
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Список сокращений 

Сокращение Значение по-русски Значение по-английски 

A 

A... Предупреждение Alarm

AC Переменный ток Alternating Current 

ADC Аналогово-цифровой преобразователь Analog Digital Converter 

AI Аналоговый вход Analog Input 

ALM Активный модуль питания Active Line Module 

AO Аналоговый выход Analog Output 

AOP Расширенная панель оператора Advanced Operator Panel 

ASC Короткое замыкание якоря Armature Short-Circuit 

ASCII Американский стандарт кода обме-
на информацией 

American Standard Code for Information 
Interchange 

B 

BB Условие эксплуатации Operating condition 

BERO Фирменное название для бескон-
тактного переключателя 

Tradename for a type of proximity switch 

BI Входной бинектор Binector Input 

BIА Профсоюзный институт безопасно-
сти труда 

Berufsgenossenschaftliches Institut für 
Arbeitssicherheit (German Institute for 
Occupational Safety) 

BICO Технология коннекторов и бинекторов Binector Connector Technology 

BLM Базовый модуль питания Basic Line Module 

BOP Базовая панель оператора Basic Operator Panel 

C 

C Ёмкость Capacitance 

C... Сообщение безопасности Safety message 

CAN Последовательная шинная система Controller Area Network 

CBC Коммуникационная плата CAN Communication Board CAN 

CD Компакт диск Compact Disc 

CDS Набор данных управления Command Data Set 

CI Входной коннектор Connector Input 

CNC Числовое программное управление Computer Numerical Control 

CO Выходной коннектор Connector Output 
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Сокращение Значение по-английски Значение по-русски

CO/BO Выходной коннектор и бинектор Connector Output/Binector Output 

COB-ID CAN идентификация объекта CAN Object-Identification 

COM Средний контакт перекидного контакта Common contact of a change-over relay 

CP Коммуникационный процессор Communications Processor 

CPU Центральный блок Central Processing Unit 

CRC Контрольная сумма Cyclic Redundancy Check 

CT Постоянный крутящий момент Constant Torque 

CU Модуль управления  Control Unit 

D 

DAC Цифроаналоговый преобразователь  Digital Analog Converter 

DC Постоянный ток Direct Current 

DCN Постоянный ток отрицательный Direct current negative 

DCP Постоянный ток положительный Direct current positive 

DDS Набор данных привода Drive Data Set 

DI Цифровой вход Digital Input 

DI/DO Цифровой вход /выход двунапр. Bidirectional Digital Input/Output 

DMC DRIVE-CLiQ шкафной модуль (Hub) DRIVE-CLiQ Module Cabinet (Hub) 

DO Цифровой выход Digital Output 

DO Объект привода Drive Object 

DPRAM Память с двусторонним доступом Dual Ported Random Access Memory 

DRAM Память динамического типа Dynamic Random Access Memory 

DRIVE-CLiQ Drive Component Link with IQ Drive Component Link with IQ 

DSC Высокоскоростное сервоуправление Dynamic Servo Control 

E 

EDS Набор данных датчика Encoder Data Set 

EGB Чувствит. к электростатике устройства Electrostatic Sensitive Devices (ESD) 

ЭДС Электродвижущая сила Electromagnetic Force (EМФ) 

ЭМС Электромагнитная совместимость Electromagnetic Compatibility (EMC) 

EN Европейский стандарт European Standard

EnDat Интерфейс датчика Encoder-Data-Interface 

EP Разрешение импульсов Enable Pulses

ES Инжиниринговая система Engineering System 
ESB Схема замещения Equivalent circuit diagramm 

ESR Расширенное отключение и обратное 
вытягивание 

Extended Stop and Retract 
F 

F... Ошибка Fault

FAQ Часто задаваемые вопросы Frequently Asked Questions 
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Сокращение Значение по-английски Значение по-русски

FCC Функциональные схемы управления Function Control Chart 

FCC Регулирование тока возбуждения Flux Current Control 

FEPROM Память энергонезависимая Flash-EPROM 

FG Генератор функций Function Generator 

FI Защитный выключатель тока утечки Earth Leakage Circuit-Breaker (ELCB) 

FP Функциональная схема Function diagram 

FW Системное ПО Firmware

G 

GC Глобальная контрольная телеграмма 
(широковещательная) 

Global Control Telegram (Broadcast 
Telegram) 

GSD Основной файл устройства: описы-
вает признаки ведомых PROFIBUS

Device master file: describes the features 
of a PROFIBUS slave 

GSDML GSDML - язык дескрипторов для напи-
cания файлов GSD. Базируется на 
XML. 

Generic Station Description Markup 
Language

GSV Напряжение питания устройства Gate Supply Voltage 
H 

HF Высокая частота High frequency 

HFD Высокочастотный дроссель High frequency reactor 

ЗИ Задатчик интенсивности Ramp-function generator 

HMI Человеко-машинный интерфейс Human Machine Interface 

HTL Помехоустойчивая логика High-Threshold Logic 

HW Аппаратура Hardware

I 

i. V. В подготовке: это свойство не доступ-
но в настоящее время 

In preparation: this feature is currently not 
available 

IBN Ввод в эксплуатацию Commissioning 

I/O Вход / выход Input/Output

ID Идентификатор Identifier 

IEC Международный стандарт в элек-
тротехнике 

International Electrotechnical 
Commission 

IGBT Бипол. транзистор с изолированным 
управляющим электродом 

Insulated Gate Bipolar Transistor 

IL Гашение импульса Pulse suppression

IT Сеть трехфазного тока c изолирован-
ной нейтралью 

Three-phase supply network 
Uномgrounded J 

JOG Толчковый режим Jogging

K 

KDV Перекрестное сравнение данных Data cross-checking 

KIP Кинетическая буферизация Kinetic buffering 
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Kp  Пропорциональное усиление Proportional gain 

KTY Специальный температур-
ный датчик 

Special temperature sensor 

L 

L Индуктивность Inductance

LED Светодиод Light Emitting Diode 

LSB Последний значащий бит Least Significant Bit

LSS Переключатель на стороне сети Line Side Switch

M 

M Масса, нулевой потенциал Reference potential, zero potential 

MB Мегабайт Megabyte

MCC Схемы управления движением  Motion Control Chart 

MDS Набор данных двигателя Motor Data Set 

MLFB Машиночитаемый фабричный номер Machine-readable product designation

MMC Человеко-машинная коммуникация Man-Machine Communication 
MSB Старший значащий бит Most Significant бит 

MSCY_C1 Циклическая коммуникация между 
ведущим (класса 1) и ведомым 

Master Slave Cycle Class 1 

MT Измерительный вход Measuring probe

N 

N. C. Не подключенный Not connected 

N... Никакого сообщения No Report

NAMUR Ассоциация по стандартизации изме-
рений и управления в химической 
промышленности 

Standardization association for 
measurement and control in chemical 
industries

NC Размыкающий контакт Normally Closed (contact) 

NC Числовое программное управление Numerical Control 

NEMA Комитет стандартов в США (United 
States of America) 

National Electrical Manufacturers 
Association 

НМ Нулевая метка Zero Mark

NO Замыкающий контакт Normally Open (contact) 

O 

OEM Производитель оборудования Original Equipment Manufacturer 

OLP Разъем для световода Optical Link Plug 

OMI Интерфейс опциональных модулей Option Module Interface 
P 

p ... Изменяемые параметры Adjustable parameter 

PcCtrl Приоритет управления Master Control 

PDS Набор данных силовой части Power Module Data Set 

PE Защитная земля Protective Earth 
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Сокращение Значение по-английски Значение по-русски

PELV  Защитное низкое напряжение Protective Extra Low Voltage 

PG Программатор Programming terminal 

ПИ Пропорционально-интегральный Proportional Integral 
ПИД Проп.-интегрально-дифференциальный Proportional Integral Differential 
PLC Программируемый логический кон-

троллер (ПЛК) 
Programmable Logical Controller 

PLL Блок к синхронизации Phase Locked Loop 
PNO Организация пользователей PROFIBUS PROFIBUS user organisation 

PRBS Белый шум Pseudo Random Binary Signal 
PROFIBUS Последовательная шина данных Process Field Bus 

PS Питание Power Supply 

PSA Адаптер питания Power Stack Adapter 
PTC Положит. температурный коэффициент Positive Temperature Coefficient 

PTP Точка-точка Point To Point 

PWM Широтно-импульсная модуляция Pulse Width Modulation 

PZD Данные процесса PROFIBUS PROFIBUS Process data 

Q 

R 

r ... Параметр только для чтения Display parameter (read only) 
RAM Память с произвольным доступом Random Access Memory 

RCCB Защитный выключатель тока утечки Residual Current Circuit Breaker 

RCD Защитное устройство тока утечки Residual Current Device 

RJ45 Стандарт, описывает 8-полюсное 
разъемное соединение Ethernet 
по витой паре. 

Standard. Describes an 8-pole plug 
connector with twisted pair Ethernet. 

RKA Система охлаждения Recooling system 

RO Только чтение Read Only

RPDO Объект принятых данных процесса Receive Process Data Object 

RS232 Последовательный интерфейс Serial Interface

RS485 Стандарт. Описывает физический 
уровень цифрового последова-
тельного интерфейса. 

Standard. Describes the physical 
characteristics of a digital serial interface.

S 

S1 Длительный режим Continuous operation 

S3 Повторно-кратковременный режим Periodic duty 

SBC Надежное управление тормозом Safe Brake Control 

SBH Надежная рабочая остановка Safe operating stop

SBR Надежная кривая торможения Safe braking ramp

SGE Безопасный входной сигнал Safe input signal

SH Надежная остановка Safe Standstill 
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SI Интегрированная безопасность Safety Integrated 

SIL Уровень безопасности Safety Integrity Level 
SLM Модуль питания Smart Модуль питания Smart 

SLVC Бездатчиковое векторное управление Sensorless Vector Control 

SM Модули датчиков Sensor Module

SMC Модуль датчика для монтажа в шкаф Sensor Module Cabinet 
SME Модуль датчика внешний Sensor Module External 
SPC Канал заданного значения Setpoint Channel 

SPS Программируемый контроллер (ПЛК) Programmable Logic Controller (PLC) 

STW Слово управления PROFIBUS PROFIBUS controlword 

T 

TB Терминальная плата Terminal Board

TIA Totally Integrated Automation Totally Integrated Automation 

TM Терминальный модуль Terminal Module

TN Трехфазная сеть с заземленной нейтр. Grounded three-phase supply network 

Ти Постоянная времени интегрирования Integral time 

TPDO Объект передачи данных процесса Transmit Process Data Object 
TT Трехфазная сеть с заземленной нейтр. Grounded three-phase supply network 

TTL Транзисторно-транзисторная логика Transistor-Transistor-Logic 
U 

UL Underwriters Laboratories Inc. Underwriters Laboratories Inc. 
USV Источник бесперебойного питания Uninteruptible power supply 
V 

VC Векторное управление Vector Control 

Udc Напряжение DC-контура DC link voltage 

VDE Союз немецких электротехников Association of German Electrical 
Engineers 

VDI Союз немецких инженеров Association of German Engineers 

Vpp Амплитудное напряжение Volt peak to peak 

VSM Модуль датчика напряжения Voltage Sensing Module 
VT Переменный крутящий момент Variable Torque 

W 

WZM Металлообрабатывающий станок Machine tool 

X 

XML Расширяемый язык разметки докумен-
тов (стандартный язык для веб-
публикаций и управления документами)

Extensible Markup Language 



Список сокращений

Сокращения-311 
© Siemens AG 2004 All Rights Reserved 
SINAMICS S120 Руководство по вводу в эксплуатацию, выпуск 06/05 

Сокращение Значение по-английски Значение по-русски

Y 

Z 

ZK Промежуточный контур DC link

ZSW Слово состояния PROFIBUS PROFIBUS statusword 

■
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A 
ASCII - код, 7-303 
ASCII - код, лицензирование, 7-303 
B 
BICO – техника 
 константы, 7-271 
 преобразователь, 7-271 
 присоединение сигналов, 7-268 
 что это такое?, 7-267 
C 
Certificate of License, 7-301 
D 
DRIVE - CLiQ, 7-276 
 Правила соединений, 2-33 
Drive Object, 7-265 
L 
LED - обзор модулей, 6-218 
M 
Motion Control по PROFIBUS, 4-167 
P 
PROFIBUS, 4-94 
 Motion Control по PROFIBUS, 4-167 
 идентификация преобразователей, 4-103 
 компоненты, 2-32 
 контрольные сигналы, 4-173 
 мастер класса 1 и 2, 4-95 
 основной файл преобразователя, 4-103 
 режим интерфейса, 4-113 
 телеграммы, 4-108 
 терминатор, 4-104 
 установка адреса, 4-102 
S 
Safety Integrated 
 Ввод в эксплуатацию, 5-190 
 Квитирование ошибки, 5-197 
 Надежная остановка (SH), 5-182 
 Надежное управление тормозом (SBC), 5-

187 
 Общее, 5-176, 
 Параметры, обзор, 5-198 
 Пароль, 5-181 
 Последовательный ввод в эксплуатацию, 

5-191 
 Приемо-сдаточные испытания, 5-205, 
 Протокол приемки, 5-205, 
 Реакции остановки, 5-196 

 Стандарты и руководства, 5-177 
 Функциональные схемы, обзор, 5-199 
STARTER, 3-46 
 Интерактивный режим по PROFIBUS, 3-48 
T 
T0, T1, T2, 6-240 
А 
Адрес  
 информация о продуктах в Интернете, ix 
 менеджер лицензий в Интернете, 7-301 
 установка PROFIBUS-адреса 4-102 
Адресат, vi 
Аналоговые входы, 7-286 
 обработка сигнала, 7-290 
 свойства, 7-290 
Аналоговые выходы, 7-286 
 обработка сигнала, 7-291 
Б 
Безопасные входные сигналы, 5-179, 
Бинекторы, 7-267 
Буфер ошибок, 6-248 
Буфер предупреждений, 6-249 
Быстрые входы, 7-286 
В 
Введение (указания по чтению), vi 
Ввод в эксплуатацию 
 Safety Integrated, 5-190,  
 с помощью STARTER, 3-46 
 чек-лист, 2-29, 2-30 
Времена выборки, 7-283 
Входы и выходы, обзор, 7-286 
Выходы аналоговые, свойства, 7-291 
Г 
Генератор сигналов, 6-232 
Генератор функций, свойства, 6-233 
Горячая линия, ix 
Д 
Данные процесса, 4-111 
 заданные значения 
  KPC, 4-115, 4-121 
  MOMRED, 4-115, 4-122 
  NЗАД_A, 4-115, 4-120 
  NЗАД_B, 4-115, 4-121 
  XERR, 4-115, 4-121 
 истинные значения 
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  E _DIGITAL, 4-123 
  G1_XIST1, 4-123, 4-141 
  G1_XIST2, 4-123, 4-142 
  G2_XIST1, 4-123, 4-145 
  G2_XIST2, 4-123, 4-145 
  G3_XIST1, 4-123, 4-145 
  G3_XIST2, 4-123, 4-145 
  IAIST_GLATT, 4-124 
  ITIST_GLATT, 4-123 
  MIST_GLATT, 4-124 
  NIST_A, 4-123, 4-127 
  NIST_A_GLATT, 4-124 
  NIST_B, 4-123, 4-127 
  PIST_GLATT, 4-124 
 Слова состояния 
  A_ZSW1, 4-124 
  AIST_GLATT, 4-123 
  CU _ZSW, 4-124, 4-148 
  E _DIGITAL, 4-149 
  E _ZSW1, 4-132 
  FAULT_CODE, 4-124 
  G1_ZSW, 4-123 
  G2_ZSW, 4-123, 4-145 
  G3_ZSW, 4-123, 4-145 
  Gn_ZSW, 4-139 
  MELDW, 4-123, 4-128 
  MSOLL_GLATT, 4-123 
  MT_ZSW, 4-123 
  MT1_ZS_F, 4-123 
  MT1_ZS_S, 4-124 
  MT2_ZS_F, 4-124 
  MT2_ZS_S, 4-124 
  WARN_CODE, 4-124 
  ZSW1, 4-123, 4-124 
  ZSW2, 4-123, 4-127 
 слова управления 
  A_DIGITAL, 4-115, 4-147 
  CU _STW, 4-115, 4-147 
  E _STW1, 4-115, 4-119 
  G1_STW, 4-115, 4-135 
  G2_STW, 4-115, 4-139 
  G3_STW, 4-115, 4-139 
  MT_STW, 4-115 
  STW1, 4-115, 4-116 
  STW2, 4-115, 4-118 

Двунаправленные входы и выходы, 7-286 
Двухканальное управление, 5-188 
Диагностирование  
 светодиоды на активном модуле питания, 

6-222, 
 светодиоды на базовом модуле питания, 

6-223 
 светодиоды на двухдвигательных моду-

лях, 6-226 
 светодиоды на модулt питания Smart 
  16 кВт и 36 кВт, 6-225 
  5 кВт и 10 кВт, 6-224 
 светодиоды на модуле питания электро-

ники, 6-227  
 светодиоды на модуле торможения книж-

ного формата, 6-227  
 светодиоды на модуле управления 

CU320, 6-219 
 светодиоды на модулях датчиков SMC10, 

6-228  
 светодиоды на модулях датчиков SMC20, 

6-228  
 светодиоды на модулях датчиков SMC30, 

6-229  
 светодиоды на однодвигательных моду-

лях, 6-226 
 светодиоды на терминальном модуле 

TM31, 6-230 
З 
Замена компонентов, 7-280 
Запись данных, 6-236 
Запись сигнала, 6-231 
Запись сигналов цифровым осциллографом, 

6-231 
Запрет включения, 4-125 
И 
Идентификация устройств, 4-103 
Измерение «на лету», 4-138 
Измерительные входы, централизованные, 

4-151  
Измерительные розетки, 6-240 
Измерительные функции, 6-237 
Инструменты, STARTER, 3-46 
Интерактивная работа со STARTER, 3-48 
Интернет, ix 
Интерфейс датчика, 4-134 
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К 
Каталоги, литература-323 
Квалифицированный персонал, viii 
Квитирование, 6-246 
Коммуникация, по PROFIBUS, 4-94 
Коннекторы, 7-267  
Л 
Литература, 323 
Лицензионный ключ, 7-301  
Лицензирование, 7-301 
М 
Менеджер лицензий, 7-301 
Модуль управления  
 LED во время запуска, 6-219 
 LED после запуска, 6-220 
Н 
Наборы данных 
 CDS: Набор данных управления, 7-257 
 DDS: Набор данных привода, 7-258 
 EDS: Набор данных датчика, 7-259 
 MDS: Набор данных двигателя, 7-260 
Номер объекта, 4-159 
О 
Обзор светодиодов, 6-218 
Объект привода, 7-265 
Определение номера оси 4-159 
Ошибки, 6-245 
 буфер ошибок, 6-248 
 значение ошибки, 6-248 
 конфигурирование, квитирование 6-250, 

6-246 
П 
Панели управления STARTER, включение, 

3-47 
Параметрирование с помощью STARTER, 3-

46 
Параметры7-254 
 виды, 7-254 
 разделение 7-254 
Пароли для Safety Integrated, 5-181 
Переключатель для адреса PROFIBUS, 4-

102 
Перекрестное сравнение данных, 5-179 
Периоды дискретизации системы, 7-283 
Поддержка пользователя, ix 
Поддержка, ix 

Подключение сигналов с помощью BICO-
техники, 7-268 

Подключения с помощью BICO-техники, 7-
268 

Помощь при поиске, vi 
Последовательность объектов в телеграм-

ме, 4-96 
Правила соединений, DRIVE - CLiQ, 2-33 
Предупреждения, 6-245 
 буфер предупреждений, 6-249 
 Значение предупреждения, 6-249 
 конфигурирование, 6-250 
Приемо-сдаточные испытания, 5-205 
Примеры 
 запись параметров по PROFIBUS, 4-163  
 строение телеграммы PROFIBUS, 4-98 
 установка адреса PROFIBUS, 4-102 
 чтение параметров по PROFIBUS, 4-160 
Принудительная динамизация, 5-178 
Протокол приемки, 5-205 
Р 
Реакции остановки 
 STOP A, 5-196 
 STOP F, 5-196 
Реферирование (поиск контрольных меток), 

4-137 
Реферирование, 4-137  
С 
Светодиоды 
 активного модуля питания, 6-222 
 базового модуля питания, 6-223 
 двухдвигательных модулей, 6-226 
 модулей датчиков SMC10, 6-228 
 модулей датчиков SMC20, 6-228 
 модулей датчиков SMC30, 6-229 
 модуля питания Smart  
  16 кВт и 36 кВт, 6-225 
  5 кВт и 10 кВт, 6-224 
 модуля питания электроники, 6-227 
 модуля торможения книжного формата, 

6-227 
 модуля управления CU320, 6-219  
 однодвигательных модулей, 6-226 
 терминального модуля TM31, 6-230 
Свободная телеграмма, 4-109 
Сертификат лицензии, 7-301 
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Символические обозначения, vii 
Содержание 
 литература, 323 
 сокращения, 315 
Сокращения, 315 
Сообщения, 6-245 
 внешние, 6-252 
 конфигурирование, 6-250 
 триггеры, 6-251 
Специфические для изготовителя телеграм-

мы, 4-109 
Список 
 литературы, 323 
 сокращений, 315 
Стандартные телеграммы, 4-108 
Стили, ix  
Структура PROFIBUS - телеграммы, 4-98 
Т 
Такт контроля, 5-179 
Телеграммы 
 последовательность объектов, 4-96 
 свободные, 4-109 
 специфические для изготовителя, 4-109 
 стандартные, 4-108  
 структура, 4-111 
Тестирование схемы отключения, 5-178 
Техника безопасности, vii 
Техническая поддержка, ix 
У 
Указания 
 горячая линия, ix 
 для начинающих, vi 
 защита от статического электричества, x 
 опасности и предупреждения, vii 
 символы, vii 
 техника безопасности, xi 
 техническая поддержка, ix 
Указания по безопасности, vii 
Указания по электростатике, x 
Ф 
Функции  
 Safety Integrated, 5-176 
 надежная остановка (SH), 5-182 
 надежное управление тормозом (SBC), 5-

187 
Функции диагностирования, 6-231 

 Генератор функций, 6-232 
 Измерительные розетки, 6-240 
 Цифровой осциллограф, 6-236 
Функциональные модули, 7-275 
Ц 
Центральные измерительные входы, при-

мер, 4-151 
Цифровой осциллограф, 6-236  
Цифровые входы, 7-286 
 двунаправленные, 7-289 
 если не функционируют, 7-287 
 обработка сигнала, 7-287  
 свойства, 7-287 
Цифровые выходы, 7-286 
 двунаправленные, 7-289 
 если не функционируют, 7-288 
 обработка сигнала, 7-288  
 свойства, 7-288 
Э 
Электронный шильдик, 7-276 
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Общая документация / каталоги 

Документация изготовителя и сервисная документация 

Обзор документации SINAMICS (06/2005) 

D11.1 Встраиваемые 
преобразователи часто-
ты от 0,12 кВт до 3 кВт 

D11 Преобразователи 
частоты встраиваемого и 
шкафного исполнения 

D21.3 Преобразователи 
шкафного исполнения 
от 75 кВт до 1200 кВт 

D21.1: система приводов Vector Control 
D21.2: система приводов Servo Control 

Документация изготовителя и сервисная документация 

- Ввод в эксплуатацию  
- Руководство по модулям управления и доп. компонентам 
- Руководство силовые части книжный формат 
- Силовые части книжный формат с внешним охлаждением 
- Руководство силовая часть шасси 
- Руководство по вводу в эксплуатацию  
- Руководство по вводу в эксплуатацию CANopen  
- Функциональное руководство 
- Списки параметров 

DOC ON CD 

- Инструкция по экс-
плуатации 
- Списки параметров 

SINAMICS 

G130 

- Инструкция по экс-
плуатации 
- Списки параметров 

SINAMICS 

G150

- Ввод в эксплуатацию 
- Инструкция по эксплуа-
тации 
- Списки параметров 

SINAMICS 

G110 

Руководство по проектиро-
ванию: двигатели 

ЭМС, руково-
дство по конст-
руированию 

Документация изготовителя и сервисная документация 

- Инструкция по эксплуатации 
- Списки параметров 

SINAMICS 

S150

- Инструкция по эксплуата-
ции 
- Списки параметров 
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