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法律资讯 
警告提示系统 

为了您的人身安全以及避免财产损失，必须注意本手册中的提示。人身安全的提示用一个警告三角表示，仅

与财产损失有关的提示不带警告三角。警告提示根据危险等级由高到低如下表示。 

 危险 

表示如果不采取相应的小心措施，将会导致死亡或者严重的人身伤害。 
 

 警告 

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致死亡或者严重的人身伤害。 
 

 小心 

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致轻微的人身伤害。 
 

 注意 

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致财产损失。 

当出现多个危险等级的情况下，每次总是使用最高等级的警告提示。如果在某个警告提示中带有警告可能导

致人身伤害的警告三角，则可能在该警告提示中另外还附带有可能导致财产损失的警告。 

合格的专业人员 
本文件所属的产品/系统只允许由符合各项工作要求的合格人员进行操作。其操作必须遵照各自附带的文件说

明，特别是其中的安全及警告提示。 由于具备相关培训及经验，合格人员可以察觉本产品/系统的风险，并避

免可能的危险。 

按规定使用 Siemens 产品 
请注意下列说明： 

 警告 

Siemens 产品只允许用于目录和相关技术文件中规定的使用情况。如果要使用其他公司的产品和组件，必

须得到 Siemens 推荐和允许。正确的运输、储存、组装、装配、安装、调试、操作和维护是产品安全、正

常运行的前提。必须保证允许的环境条件。必须注意相关文件中的提示。 

商标 
所有带有标记符号 ® 的都是西门子股份有限公司的注册商标。本印刷品中的其他符号可能是一些其他商标。

若第三方出于自身目的使用这些商标，将侵害其所有者的权利。 

责任免除 
我们已对印刷品中所述内容与硬件和软件的一致性作过检查。然而不排除存在偏差的可能性，因此我们不保

证印刷品中所述内容与硬件和软件完全一致。印刷品中的数据都按规定经过检测，必要的修正值包含在下一

版本中。 
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技术支持  
 

国家 热线 

中国 +86 400 810 4288 

德国 +49 911 895 7222 

意大利 +39 (02) 24362000 

印度 +91 22 2760 0150 

土耳其 +90 (216) 4440747  

更多技术支持与服务信息：  

技术支持联系方式 (http://support.automation.siemens.com/CN/view/zh/16604999) 

 

http://support.automation.siemens.com/CN/view/zh/16604999
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 安全说明 1 
1.1 基本安全说明 

1.1.1 一般安全说明 
 

 警告 

未遵循安全说明和遗留风险可引发生命危险 
忽视随附硬件文档中的安全说明和遗留风险会导致重伤或死亡。 

• 遵守硬件文档中的安全说明。 

• 进行风险评估时应考虑到遗留风险。 
 

 

 警告 

因参数设置错误或修改参数设置引起机器误操作可引发生命危险 
参数设置错误可导致机器出现误操作，从而导致人员重伤或死亡。 

• 防止恶意访问参数设置。 

• 采取适当措施（如驻停或急停）应答可能的误操作。 
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1.1.2 工业安全 
 

 
说明 

工业安全 
西门子为其产品及解决方案提供工业安全功能，以支持工厂、解决方案、机器、设备和/
或网络的安全运行。 这些功能是整个工业安全机制的重要组成部分。 有鉴于此，西门子

不断对产品和解决方案进行开发和完善。西门子强烈建议您定期了解产品更新和升级信

息。 
此外，要确保西门子产品和解决方案的安全操作，还须采取适当的预防措施（例如：设备

单元保护机制），并将每个组件纳入先进且全面的工业安全保护机制中。 可能使用的所

有第三方产品须一并考虑。 更多有关工业安全的信息，请访问 网址 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity)。 
要及时了解有关产品的更新和升级信息，请订阅相关产品的时事通讯。 更多相关信息请

访问 网址 (http://support.automation.siemens.com)。  
 

 警告 

篡改软件会引起不安全的驱动状态从而导致危险 
篡改软件（如：病毒、木马、蠕虫、恶意软件）可使设备处于不安全的运行状态，从而

可能导致死亡、重伤和财产损失。 

• 请使用最新版软件。 

相关信息和新闻请访问 网址 (http://support.automation.siemens.com)。  

• 根据当前技术版本，将自动化组件和驱动组件整合至设备或机器的整体工业安全机制

中。 

更多相关信息请访问 网址 (http://www.siemens.com/industrialsecurity)。  

• 在整体工业安全机制中要注意所有使用的产品。 
 

http://www.siemens.com/industrialsecurity
http://support.automation.siemens.com/
http://support.automation.siemens.com/
http://www.siemens.com/industrialsecurity
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 SINAMICS V-ASSISTANT 2 
 

 

 

SINAMICS V-ASSISTANT 工具用于调试和诊断 SINAMICS V90 驱动。 该坐标软件可在

装有 Windows 操作系统的个人电脑上运行，利用图形用户界面与用户互动，并能通过 
USB 与 V90 驱动通信。 还可用于修改 SINAMICS V90 驱动的参数并监控其状态。 

2.1 SINAMICS V-ASSISTANT 操作环境 
SINAMICS V-ASSISTANT 可在以下操作系统上运行： 

● Windows XP SP3（家庭版） 

● Windows XP SP3（专业版） 

● Windows 7 32 位（家庭高级版） 

● Windows 7 32 位（专业版） 

● Windows 7 32 位（旗舰版） 

● Windows 7 64 位（家庭高级版） 

● Windows 7 64 位（专业版） 

● Windows 7 64 位（旗舰版） 
 

 
说明 
最小屏幕分辨率必须为 1024×768。 
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2.2 系统配套表 
SINAMICS V90 伺服驱动和 SIMOTICS S-1FL6 伺服电机的配套情况如下表所示。  

V90 200 V 系列驱动与低惯量电机配套表 
 

SIMOTICS S-1FL6 伺服电机 SINAMICS V90 伺服驱动 
类型 额定 

扭矩

（Nm） 

额定 
功率

（kW） 

额定速度

（rpm） 
轴高

（mm） 
电机 ID 订货号 1) 订货号 外形

尺寸 
电源 

不带

抱闸 
带抱

闸 

低惯

量 
0.16 0.05 3000 20 42 * 43 1FL6022-

2AF21-
1A❑1 

6SL3210-
5FB10-1UA0 

FSA 1/3 相 
AC 
200 V 
至 AC 
240 V 

0.32 0.1 3000 20 46 47 1FL6024-
2AF21-
1A❑1 

0.64 0.2 3000 30 50 * 51 1FL6032-
2AF21-
1A❑1 

6SL3210-
5FB10-2UA0 

1.27 0.4 3000 30 54 * 55 1FL6034-
2AF21-
1A❑1 

6SL3210-
5FB10-4UA1 

FSB 

2.39 0.75 3000 40 58 * 59 1FL6042-
2AF21-
1A❑1 

6SL3210-
5FB10-8UA0 

FSC 

3.18 1 3000 40 62 * 63 1FL6044-
2AF21-
1A❑1 

6SL3210-
5FB11-0UA1 

FSD 3 相 
AC 
200 V 
至 AC 
240 V 

4.78 1.5 3000 50 66 * 67 1FL6052-
2AF21-
0A❑1 

6SL3210-
5FB11-5UA0 

6.37 2 3000 50 70 * 71 1FL6054-
2AF21-
0A❑1 

6SL3210-
5FB12-0UA0 
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V90 400 V 系列驱动与高惯量电机配套表 
 

SIMOTICS S-1FL6 伺服电机 SINAMICS V90 伺服驱动 
类型 额定 

扭矩

（Nm） 

额定 
功率

（kW） 

额定速度

（rpm） 
轴高

（mm） 
电机 ID 订货号 1) 订货号 外形

尺寸 
电源 

不带 
抱闸 

带抱闸 

高惯

量 
1.27 0.4 3000 45 18 * 19 1FL6042-

1AF61-
0A❑1 

6SL3210-
5FE10-
4UA0 

FSAA 3 相 
AC 
380 V 
至 AC 
480 V 

10009 10038 1FL6042-
1AF61-
0L❑1 

2.39 0.75 3000 45 20 * 21 1FL6044-
1AF61-
0A❑1 

6SL3210-
5FE10-
8UA0 

FSA 

10010 10039 1FL6044-
1AF61-
0L❑1 

3.58 0.75 2000 65 22 23 1FL6061-
1AC61-
0A❑1 

 
6SL3210-
5FE11-
0UA0 10011 10040 1FL6061-

1AC61-
0L❑1 

4.78 1.0 2000 65 24 * 25 1FL6062-
1AC61-
0A❑1 

10012 10041 1FL6062-
1AC61-
0L❑1 

7.16 1.5 2000 65 26 * 27 1FL6064-
1AC61-
0A❑1 

6SL3210-
5FE11-
5UA0 

FSB 

10013 10042 1FL6064-
1AC61-
0L❑1 

8.36 1.75 2000 65 28 29 1FL6066-
1AC61-
0A❑1 

10014 10043 1FL6066-
1AC61-
0L❑1 
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SIMOTICS S-1FL6 伺服电机 SINAMICS V90 伺服驱动 
类型 额定 

扭矩

（Nm） 

额定 
功率

（kW） 

额定速度

（rpm） 
轴高

（mm） 
电机 ID 订货号 1) 订货号 外形

尺寸 
电源 

不带 
抱闸 

带抱闸 

9.55 2.0 2000 65 30 * 31 1FL6067-
1AC61-
0A❑1 

6SL3210-
5FE12-
0UA0 

10015 10044 1FL6067-
1AC61-
0L❑1 

11.9 2.5 2000 90 32 33 1FL6090-
1AC61-
0A❑1 

10016 10045 1FL6090-
1AC61-
0L❑1 

16.7 3.5 2000 90 34 * 35 1FL6092-
1AC61-
0A❑1 

6SL3210-
5FE13-
5UA0 

FSC 

10017 10046 1FL6092-
1AC61-
0L❑1 

23.9 5.0 2000 90 36 * 37 1FL6094-
1AC61-
0A❑1 

6SL3210-
5FE15-
0UA0 

10018 10047 1FL6094-
1AC61-
0L❑1 

33.4 7.0 2000 90 38 * 39 1FL6096-
1AC61-
0A❑1 

6SL3210-
5FE17-
0UA0 

10019 10048 1FL6096-
1AC61-
0L❑1 

1） 电机订货号中的符号 ❑ 表示选配（机械结构）。关于电机铭牌的详细信息，请参见 
SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6 操作说明。 

2） 带有星号（*）标记的电机 ID 表示 V90 驱动器默认的增量编码器电机 ID。若您为驱动

器连接了其他电机，需要手动修改电机 ID 的值。 
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 用户界面 3 
3.1 工作模式 

启动 SINAMICS V-ASSISTANT 时，会出现以下窗口供您选择工作模式： 

 

SINAMICS V-ASSISTANT 的功能在不同工作模式下有所区别。 

● 在线模式： SINAMICS V-ASSISTANT 与目标驱动通讯，该驱动通过 USB 电缆连接

到 PC。 

选择在线模式后，会显示所有已连接的驱动列表。 选择目标驱动并点击以下按钮。  
 

SINAMICS V-ASSISTANT 自动创建新工程来保存目标驱动的所有参数设置并进入主

窗口。 
 

  
说明 
若 SINAMICS V-ASSISTANT 未能立即检测到连接的电机，请等待一会然后重新插入 
USB 电缆。 
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● 离线模式： SINAMICS V-ASSISTANT 不与任何已连接的驱动通讯。 

有两个选项可供选择：  

 

– 如选择第一个选项，您必须从以下窗口中选择驱动： 

 

分别从下拉列表中选择进线电压和固件版本。 选择驱动订货号。 点击 将所

选驱动的出厂设置保存到新工程并进入主窗口；或者，点击 取消。  
 

  
说明 
若要获得固件版本，您可以通过 BOP（基本操作面板）查看参数 r29018。 更多详情

请参见 SINAMICS V90，SIMOTICS S-1FL6 操作说明。 
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– 如选择第二个选项，您需要在以下目录中选择一个现有工程作为当前工程并进入主

窗口： 

 
 

① 默认位置是： xxx/Siemens/V-ASSISTANT/Project. 

xxx：SINAMICS V-ASSISTANT 设置根目录。 

② 仅 .prj 格式可用。 

状态指示灯 

在 SINAMICS V-ASSISTANT 主窗口中，右上角的状态指示灯可显示当前的工作模式： 
 

 
在线 

 
离线 

您可在这两种工作模式之间切换。 更多信息请参见章节“切换菜单 (页 26)”。 



用户界面  
3.1 工作模式 

 SINAMICS V-ASSISTANT 在线帮助 
18 操作手册, 09/2015, A5E36618057 

参数比较 

从离线工作模式切换到在线时，会出现以下问题提示您保存当前工程： 

 

可点击 保存工程；或者，点击 或 放弃保存。 

然后 SINAMICS V-ASSISTANT 会自动比较当前工程和所连驱动中的参数设置： 
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如检测到任何不一致，以下窗口会出现： 

 

点击第一个按钮将所连驱动的所有参数值上载到当前工程；或者，点击第二个按钮将当前

工程的所有参数值上载到所连驱动。 

 



用户界面  
3.2 用户界面－概述 

 SINAMICS V-ASSISTANT 在线帮助 
20 操作手册, 09/2015, A5E36618057 

3.2 用户界面－概述 

 
① 菜单栏 
② 工具栏 
③ 任务导航 
④ 功能面板 
⑤ 告警窗口 

菜单栏 

菜单栏位于 SINAMICS V-ASSISTANT 窗口顶部。可使用 SINAMICS V-ASSISTANT 基
本操作的不同指令和功能。更多信息请参见章节“菜单栏 (页 21)”。 

工具栏 

工具栏位于菜单栏下方。可通过工具栏直接使用 SINAMICS V-ASSISTANT 的基本功

能。更多信息请参见章节“工具栏 (页 31)”。 
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任务导航 

任务导航列出了用户可实现的用户任务。 每个任务包含了便于用户对 V90 驱动进行参数

设置、监控或诊断的不同功能。更多信息请参见章节“任务导航 (页 35)”。 

功能面板 

该功能面板提供了每个用户任务的用户界面以供用户来执行相关功能。 

告警窗口 

在线模式下，会列出带有类型、编号和名称的当前故障和告警列表。离线模式下，告警窗

口禁用。更多信息请参见章节“告警窗口 (页 32)”。 

3.3 菜单栏 

3.3.1 菜单栏－概述 

菜单栏列出了可供用户管理工程、切换界面语言或查看在线帮助的菜单项： 

工程菜单 (页 21)  

编辑菜单 (页 25) 

切换菜单 (页 26) 

工具菜单 (页 27) 

帮助菜单 (页 31)  

3.3.2 工程菜单 

该菜单包含创建、打开、保存、打印或退出工程以及切换界面语言的指令。 可选择任意

菜单指令进行工程管理。 

● 新建工程 (页 22) 

● 打开工程 (页 22) 

● 保存工程 (页 23) 

● 工程另存为 (页 24) 
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● 打印 (页 24) 

● 语言 (页 25) 

● 退出 (页 25) 

3.3.2.1 工程 -> 新建工程 

SINAMICS V-ASSISTANT 离线工作时，可使用该菜单指令创建新工程。 继续操作，请

参见选择驱动 (页 38)。 

3.3.2.2 工程 -> 打开工程 

SINAMICS V-ASSISTANT 离线工作时，可使用该菜单指令在以下窗口中打开已有工程： 

 

 

① 默认位置是： xxx/Siemens/V-ASSISTANT/Project. 

xxx：SINAMICS V-ASSISTANT 设置根目录。 

② 仅 .prj 格式可用。 
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3.3.2.3 工程 -> 保存工程 

在线模式/离线模式 

可使用该菜单指令将更改后的配置保存到当前工程。 如该菜单指令为第一次使用，则功

能同“工程 -> 工程另存为 (页 24)”。 可在以下窗口指定文件名称和目录： 

 

 

① 默认位置是： xxx/Siemens/V-ASSISTANT/Project。 

 xxx：SINAMICS V-ASSISTANT 设置根目录。 

② 仅 .prj 格式可用。 
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3.3.2.4 工程 -> 工程另存为 

在线模式/离线模式 

可使用该菜单指令在以下窗口以指定文件名称和目录保存当前工程： 

 

 

① 默认位置是： xxx/Siemens/V-ASSISTANT/Project. 

 xxx：SINAMICS V-ASSISTANT 设置根目录。 

② 仅 .prj 格式可用。 

3.3.2.5 工程 -> 打印 

在线模式/离线模式 

可使用该菜单指令打印“任务导航 (页 35)”中所选功能的用户界面。 
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3.3.2.6 工程 -> 语言 

在线模式/离线模式 

可以使用该菜单指令切换不同的界面语言，包括英文，中文，德语，法语，意大利语，土

耳其语，西班牙语以及葡萄牙语。 

3.3.2.7 工程 -> 退出 

在线模式/离线模式 

可使用该菜单指令直接退出 SINAMICS V-ASSISTANT。 

3.3.3 编辑菜单 

该菜单包含剪切、复制、粘贴参数值或电机和驱动相关技术数据的指令。 

● 剪切 (页 25) 

● 复制 (页 25) 

● 粘贴 (页 26) 

3.3.3.1 编辑 -> 剪切 

该指令可删除所选对象，例如，用户界面上的参数值，并将其复制到剪贴板。 

或者，也可使用工具栏上的 。 
 

 
说明 
该菜单指令仅用于修改“查看所有参数 (页 70)”中的值。 

3.3.3.2 编辑 -> 复制 

该指令用于将所选对象，例如，参数值，订货号或驱动、电机的额定功率，复制到剪贴

板。 

或者，也可使用工具栏上的 。 
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说明 
仅能在以下功能面板上使用该菜单指令： 

• 选择驱动 (页 38) 

• 选择电机 (页 40) 

• 查看所有参数 (页 70) 

• 信号 (页 73) 
 

3.3.3.3 编辑 -> 粘贴 

该菜单指令可将剪贴板上的内容复制到输入区域。 所复制的内容会插入到鼠标点击的位

置。 

或者，也可使用工具栏上的 。 
 

 
说明 
该菜单指令仅用于修改查看所有参数 (页 70)中的值。 

 

3.3.4 切换菜单 

该菜单包含以下两个用于 SINAMICS V-ASSISTANT 在线模式与离线模式之间切换的指

令。 

●  离线 (页 26) 

 

●  在线 (页 26) 

3.3.4.1 切换 -> 离线 

SINAMICS V-ASSISTANT 离线工作时，可使用该菜单指令切换到离线模式。 

或者，也可使用工具栏上的 。 

3.3.4.2 切换 -> 在线 

SINAMICS V-ASSISTANT 离线工作时，可使用该菜单指令切换到在线模式。 

或者，也可使用工具栏上的 。 
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3.3.5 工具菜单 

工具菜单包含下列菜单指令： 

● 工具 -> 保存参数到 ROM (页 27) 

● 工具 -> 重启驱动器 (页 27) 

● 工具 -> 绝对值编码器复位 (页 28) 

● 工具 -> 出厂设置 (页 28) 

● 工具 -> 上载参数 (页 30) 

3.3.5.1 工具 -> 保存参数到 ROM 

可使用该菜单指令将参数从 RAM 保存到驱动的 ROM。 以下窗口显示保存进程： 

 

或者，也可使用工具栏上的 。 

3.3.5.2 工具 -> 重启驱动器 

可使用该菜单指令重启驱动。 以下提醒会出现： 
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如点击 ，则以下信息会出现： 

 

点击 ，驱动重启成功。 

3.3.5.3 工具 -> 绝对值编码器复位 

在线模式下，如 SINAMICS V-ASSISTANT 连接到绝对值编码器，则可使用该菜单指令

将绝对值编码器的当前位置设为参考点。 

3.3.5.4 工具 -> 出厂设置 

在线 

选择该菜单指令，将会出现如下提示： 
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● 如点击 ，则以下信息窗口会出现： 

 

进程结束后，窗口自动消失。 

● 若点击  或 ，操作将会被中止。 

离线 

选择该菜单指令，将会出现如下提示： 
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● 若点击 ，当参数被复位为出厂设置后，将出现如下信息： 

 

单击  关闭该信息窗口。 若要保存工程，请参见章节“工程 -> 保存工程 
(页 23)”。 

● 若点击  或 ，操作将会被中止。 

3.3.5.5 工具 -> 上载参数 
 

 
说明 
该菜单指令仅用于在线模式。 

 

您可以使用该菜单指令将参数从驱动上载到 SINAMICS V-ASSISTANT。 将会出现以下

窗口来显示进程： 

 

当进程完成后，SINAMICS V-ASSISTANT 中的参数值将会被其在驱动中的值自动替换。 
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3.3.6 帮助菜单 

在线帮助可快速提供关于使用 SINAMICS V-ASSISTANT 进行驱动选择、参数设置、调

试及诊断的信息。 

● 帮助 -> 内容 (页 31) 

● 帮助 -> 关于 SINAMICS V-ASSISTANT... (页 31) 

3.3.6.1 帮助 -> 内容 

可使用该菜单指令显示 SINAMICS V-ASSISTANT 在线帮助的内容。 

3.3.6.2 帮助 -> 关于 SINAMICS V-ASSISTANT... 

可使用该菜单指令显示 SINAMICS V-ASSISTANT 的以下信息窗口。 

 

3.4 工具栏 
可通过工具栏的图标快速使用菜单栏上的指令或任务导航 (页 35)中的功能。 

 

 

 新建工程 (页 22) 

 打开工程 (页 22)  

 保存工程 (页 23)  
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 打印 (页 24)  

 剪切 (页 25) 

 复制 (页 25) 

 粘贴 (页 26) 

 离线 (页 26)  

 在线 (页 26) 

 保存参数到 ROM (页 27) 

 上传参数 (页 30) 

 查看所有参数 (页 70) 

 录波 (页 104)  

 测试电机 (页 86) 

 帮助 (页 31) 

3.5 告警窗口 

告警窗口概述 

 

 

① 告警类型： 

 :故障 

 :报警 

故障的显示优先级高于告警。 

③ 告警名称和描述 

② 告警号 ④ 全部清除： 

清除驱动缓存区的故障 
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3.6 功能键和快捷键 
对于频繁调用的功能，可使用相关功能键和快捷键。 

SINAMICS V-ASSISTANT 中的功能键 
 

[F1] → 调用上下文相关的在线帮助 

[Ctrl+X] → 编辑 -> 剪切 (页 25) 

[Ctrl+C] → 编辑 -> 复制 (页 25) 

[Ctrl+V] → 编辑 -> 粘贴 (页 26) 
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任务 子功能 

选择驱动 (页 37) • 选择驱动 (页 38) 

• 选择电机 (页 40) 

• 控制模式 (页 41) 

• Jog (页 43) 

参数设置 (页 44) • 设置电子齿轮比 (页 45) 

• 设置机械结构 (页 48) 

• 设置参数设定值 (页 48) 

• 设置极限值 (页 57) 

• 配置输入/输出 (页 60) 

• 配置回零参数 (页 62) 

• 设置编码器脉冲输出 (页 69) 

• 反向间隙补偿 (页 69) 

• 查看所有参数 (页 70) 

调试 (页 73) • 测试接口 (页 73) 

• 测试电机 (页 86) 

• 优化驱动 (页 89) 

诊断 (页 103) • 监控电机状态 (页 103) 

• 录波信号 (页 104) 

• 测量机械性能 (页 108) 
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4.1 选择驱动 

 

 

① 驱动选择 在该区域选择驱动。 

更多信息请参见章节“选择驱动 (页 38)”。 

② 电机选择 在该区域选择电机。 

更多信息请参见章节“选择电机 (页 40)”。 

③ 控制模式 在该区域选择控制模式。 

更多信息请参见章节“控制模式 (页 41)”。 

④ Jog 在该区域测试 Jog 功能。 

更多信息请参见章节“Jog (页 43)”。 
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4.1.1 选择驱动 

在线模式 

选择在线工作模式时，会显示所连驱动型号列表供您选择： 

 

选择目标驱动型号，点击 建立 SINAMICS V-ASSISTANT 与驱动之间的通讯。 
SINAMICS V-ASSISTANT 从所连驱动上读取所有参数设置，主窗口在以下面板上显示驱

动信息： 

 

显示以下驱动信息： 

● 订货号 

● 进线电压 
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● 额定功率 

● 额定电流 
 

  
说明 
在线模式时 禁用。 

 

离线模式 

当处于离线工作模式时，SINAMICS V-ASSISTANT 不与所连驱动通讯。 

可点击 在以下窗口中更改驱动类型： 

 

选择目标驱动订货号。 点击 将所选驱动的出厂设置保存到新工程并进入主窗

口；或者，点击 取消。  
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4.1.2 选择电机 

在线模式 

● 如所连电机配备的是绝对编码器，则 禁用。 

 
 

  
说明 
订货号中，“x”为通配符；更多关于“A/G”的信息，请参见 SINAMICS V90，SIMOTICS 
S-1FL6 操作说明。 

 

● 如所连电机配备的是增量式编码器，点击 可显示电机列表。 
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在列表中选择电机并点击以下按钮来确认选择： 
 

 
  

说明 
您可以点击上面窗口中的“铭牌”来查看电机铭牌的具体位置。 

 

离线模式 

● 如选择创建新工程，您需要首先选择驱动，则可显示默认电机的信息。 

● 如选择打开已有工程，则可显示所保存的电机信息。 

● 如从在线模式切换到离线模式，可通过点击 选择电机。 

4.1.3 控制模式 

在线模式/离线模式 

 

共计九种控制模式： 
 

控制模式 缩写 

基本控制模式 外部脉冲位置控制（PTI）1) PTI 

内部设定值位置控制（IPos） IPos 

速度控制（S） S 

扭矩控制（T） T 

复合控制模式 控制切换模式： PTI/S PTI/S 

控制切换模式： IPos/S IPos/S 

控制切换模式：PTI/T PTI/T 

控制切换模式： IPos/T IPos/T 

控制切换模式： S/T S/T 
 1) 默认控制模式 
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选择控制模式 

选择控制模式后，会出现警告消息： 

 

点击  会出现如下消息： 

 

点击  将所有参数保存到只读存储器中然后重启驱动。  

或者，点击下面的按钮或直接关闭对话框，驱动可继续以当前的控制模式工作。 
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4.1.4 Jog 

Jog 功能仅用于在线模式。 可在以下面板上配置该功能： 

 
● 欲启用 Jog 功能，先输入 Jog 速度。 点击 ，会出现以下警

告： 

 

点击 并分别点击以下两个按钮顺时针/逆时针运行驱动： 
 

  

然后会显示实际速度、实际扭矩、实际电流以及实际电机利用率。 

●  要停止 Jog 功能，可在以下窗口点击 ，则 SINAMICS V-
ASSISTANT 会释放控制优先权。 

 
 

说明 
Jog 速度不应过快。 否则，可能因为通信延迟导致机床轴失控。 
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4.2 参数设置 

 

共计九个功能。 子功能组合因控制模式不同而有所区别： 
 

功能 控制模式 
PTI IPos S T 

设置电子齿轮比 (页 45) ✓    

设置机械结构 (页 48)  ✓   

设置参数设定值 (页 48) ✓ ✓ ✓ ✓ 

设置极限值 (页 57) ✓ ✓ ✓ ✓ 

配置输入/输出 (页 60) ✓ ✓ ✓ ✓ 

配置回零参数 (页 62)  ✓   

设置编码器脉冲输出 (页 69) ✓ ✓   

反向间隙补偿 (页 69)  ✓   

查看所有参数 (页 70) ✓ ✓ ✓ ✓ 
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4.2.1 设置电子齿轮比 

4.2.1.1 概述 

设置电子齿轮比仅用于外部脉冲位置控制（PTI）。 

选择一个选项设置电子齿轮比： 

 

 

选件 描述 

① 电机每转的设定值脉冲数（p29011）为 0 时，通过设置分子（p29012）和分母

（p29013）配置电子齿轮比。 

② 电机每转的设定值脉冲数不为 0 时，在此输入电机转动一圈所需要的给定脉冲

数。 

③ 根据不同机械结构计算电子齿轮比。  

共计五种机械结构： 
1. 滚珠丝杠 
2. 圆盘 
3. 皮带轮 
4. 齿轮齿条 
5. 辊式带 

更多信息请参见“机械结构 (页 46)”。 

需要输入螺距和齿轮比。选择显示单位并点击 。即可算出电子齿轮

比。 
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4.2.1.2 机械结构 

变量 

根据所选机械结构配置变量： 
 

机械结构 图形视图 变量设置 

变量 范围 

滚珠丝杠 

 

P：螺距（mm） 0.0001 至 
2147000000 

N：负载转数 1 至 2147000000 

M：电机转数 1 至 2147000000 

圆盘 

 

N：负载转数 1 至 2147000000 

M：电机转数 1 至 2147000000 

皮带轮 

 

D：直径（mm） 

 

0.0001 至 
2147000000 

N：负载转数 1 至 2147000000 

M：电机转数 1 至 2147000000 

齿轮齿条 

 

D：直径（mm） 

 

0.0001 至 
2147000000 

N：负载转数 1 至 2147000000 

M：电机转数 1 至 2147000000 

辊式带 

 

D：直径（mm） 

 

0.0001 至 
2147000000 

N：负载转数 1 至 2147000000 

M：电机转数 1 至 2147000000 
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单位 

配置所选机械结构的变量后，必须从以下单位中选择一个并输入取值范围内的值： 

● 长度单位 

范围：0.0001 至 2147000000 

● 负载轴转动一圈需要的长度单位 

范围：1 至 2147000000 

计算 

点击 计算电子齿轮比，计算结果如下例所示： 

 
 

 
说明 
如电子齿轮比的分子或分母大于 10000，则齿轮比会自动约分以使分子和分母都小于 
10000. 
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4.2.2 设置机械结构 

通过设置机械系统的参数，可建立实际运动部件和长度单位（LU）之间的联系。 选择机

械结构。 在以下面板上设置齿轮箱系数和负载轴每转的长度单位： 

 

内部位置设定值的单位为长度单位（LU）。 所有后续位置设定值，相关速度值和加速度

值在内部设定值位置控制模式下都以 LU 为单位。  

以丝杠系统为例，如系统有 10 mm/转的螺距，则长度单元的分辨率应为 1 µm（1 LU = 
1 µm）。 因此，负载转一圈相当于 10000 LU（p29247 = 10000）。 

4.2.3 设置参数设定值 

设置参数设定值可用于设定速度、扭矩和位置相关的参数。  

可根据当前控制模式如下配置子功能的参数： 
 

功能 控制模式 
PTI IPos S T 

信号类型选择 (页 53) ✓    

位置设定平滑时间设置 
(页 53) 

✓ ✓   
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功能 控制模式 
PTI IPos S T 

位置到达窗口设置 
(页 53) 

✓ ✓   

内部位置设定值 (页 53)  ✓   

速度设定值 (页 50)   ✓  

斜坡函数发生器 (页 50)   ✓  

速度到达窗口 (页 50)   ✓  

扭矩设定值 (页 49)    ✓ 

在复合控制模式下，设置参数设定值可参考单一控制模式。 

4.2.3.1 扭矩设定值 

 

扭矩设定值的源 

扭矩设定值有两个源可用： 

● 外部设定值： 模拟量输入 2 

● 内部设定值： p29043 
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 这两个源可用数字量输入信号 TSET 选择： 
 

信号 电平 扭矩设定值的源 

TSET 0（默认

值） 
模拟量扭矩设定值（模拟量输入 2） 

1 内部扭矩设定值（p29043） 

4.2.3.2 速度设定值 

 

速度设定值的源 

共计八个源可用于速度设定值。 可通过数字量输入信号组合 SPD1，SPD2 和 SPD3 选
择其一： 
 

数字量信号 扭矩限制 

SPD3 SPD2 SPD1 

0 0 0 外部模拟量速度设定值（模拟量输入 1） 

0 0 1 内部速度设定值 1（p1001） 

0 1 0 内部速度设定值 2（p1002） 

0 1 1 内部速度设定值 3（p1003） 

1 0 0 内部速度设定值 4（p1004） 

1 0 1 内部速度设定值 5（p1005） 

1 1 0 内部速度设定值 6（p1006） 

1 1 1 内部速度设定值 7（p1007） 
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斜坡函数发生器 

斜坡函数发生器可在设定值突然改变时用来限制加速度从而防止驱动运行时发生过载。 

斜坡上升时间 p1120 和斜坡下降时间 p1121 可分别用于设置加速度和减速度斜坡。 设定

值改变时允许平滑过渡。 

共计两种斜坡函数发生器。 可在相关面板上设置参数： 

● 基本斜坡函数发生器 

 

● 扩展斜坡函数发生器 
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速度到达窗口 

设置参数 p29078 以便于控制环确定以下面板上的设定速度是否到达： 
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4.2.3.3 位置设定值 

位置设定值 

● 在外部脉冲位置控制模式下，可选择一个信号链接到脉冲输入： 

 

在以下面板上选择信号电平： 

 

详细信息请参见章节“脉冲输入（PTIs） (页 86)”。 

● 内部设定值位置控制模式下，必须在以下面板上设置位置设定值： 

 

可根据实际情况使用线性轴或模态轴。 

– 线性轴有限定的运行范围，为 SINAMICS V90 伺服驱动的出厂设置。 

– 模态轴没有限定的运行范围。 
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可直接在输入框中输入以下参数的数值： 

– 位置 

– 速度 

– 加速度 

– 减速度 

当前激活的位置设定值通道在面板下方显示。这些通道与 p2617 和 p2618 的对应关系

如下： 
 

位置设定值通道 p2617 的下标 p2618 的下标 

0 0 0 

1 1 1 

2 2 2 

3 3 3 

4 4 4 

5 5 5 

6 6 6 

7 7 7 

内部位置设定值的源 

共计八个位置设定值可用。每一位置设定值可从一组位置数据获得： 
 

内部位置设定值 相关参数 
参数 描述 

内部位置设定值 1 p2617[0] 内部位置设定值 1（P_pos1） 

p2618[0] 内部位置设定值 1 的速度（P_pos_spd1） 

p2572 IPos 最大加速度 

p2573 IPos 最大减速度 

内部位置设定值 2 p2617[1] 内部位置设定值 2（P_pos2） 

p2618[1] 内部位置设定值 2 的速度（P_pos_spd2） 

p2572 IPos 最大加速度 

p2573 IPos 最大减速度 
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内部位置设定值 相关参数 
参数 描述 

内部位置设定值 3 p2617[2] 内部位置设定值 3（P_pos3） 

p2618[2] 内部位置设定值 3 的速度（P_pos_spd3） 

p2572 IPos 最大加速度 

p2573 IPos 最大减速度 

内部位置设定值 4 p2617[3] 内部位置设定值 4（P_pos4） 

p2618[3] 内部位置设定值 4 的速度（P_pos_spd4） 

p2572 IPos 最大加速度 

p2573 IPos 最大减速度 

内部位置设定值 5 p2617[4] 内部位置设定值 5（P_pos5） 

p2618[4] 内部位置设定值 5 的速度（P_pos_spd5） 

p2572 IPos 最大加速度 

p2573 IPos 最大减速度 

内部位置设定值 6 p2617[5] 内部位置设定值 6（P_pos6） 

p2618[5] 内部位置设定值 6 的速度（P_pos_spd6） 

p2572 IPos 最大加速度 

p2573 IPos 最大减速度 

内部位置设定值 7 p2617[6] 内部位置设定值 7（P_pos7） 

p2618[6] 内部位置设定值 7 的速度（P_pos_spd7） 

p2572 IPos 最大加速度 

p2573 IPos 最大减速度 

内部位置设定值 8 p2617[7] 内部位置设定值 8（P_pos8） 

p2618[7] 内部位置设定值 8 的速度（P_pos_spd8） 

p2572 IPos 最大加速度 

p2573 IPos 最大减速度 
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位置设定平滑时间设置 

平滑功能可使脉冲输入设定值的位置曲线转换成带 p2533 中指定的时间常数的 S 曲线轮

廓。  

 

位置到达窗口设置 

设置参数 p2544 以便于控制环确定以下面板上的设定位置是否到达： 

 

有关信号 INP 的更多信息，请参见章节"数字量输出（DOs） (页 81)"。 
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4.2.4 设置极限值 

可使用该功能设置速度限制、扭矩限制和软限位。 以下子功能因所选控制模式不同而有

所区别： 
 

功能 控制模式 
PTI IPos S T 

扭矩限制 (页 57) ✓ ✓ ✓  

总体扭矩限制 ✓ ✓ ✓ ✓ 

速度限制 (页 59) ✓ ✓ ✓ ✓ 

总体速度限制 ✓ ✓ ✓ ✓ 

软限位 (页 67)  ✓   

4.2.4.1 扭矩限制 

扭矩限制可用于 PTI，IPos 和 S 控制模式。 

可在以下面板上设置相关参数： 
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扭矩设定值的源 

共计四个源可用于扭矩限制。 可通过数字量输入信号组合 TLIM1 和 TLIM2 选择其一： 
 

数字量信号 扭矩限制 
TLIM2 TLIM1 

0 0 内部扭矩限制 1 

0 1 外部扭矩限制（模拟量输入 2） 

1 0 内部扭矩限制 2 

1 1 内部扭矩限制 3 

扭矩设定值达到扭矩限制时，扭矩受到 TLIM1/TLIM2 选定值的限制。 
 

 
说明 

控制模式 
这四个源在 PTI 模式，IPos 模式和 S 模式下可用。 伺服驱动运行时可在上述模式间切

换。 
 

有关数字量输入信号 TLIM1 和 TLIM2 的更多信息，请参见章节“数字量输入 （DIs） 
(页 76)”。 

总体扭矩限制 

除上述四个源外，总体扭矩限制在所有控制模式下都可用。 总体扭矩限制在急停 (OFF3) 
发生时生效。 在此情况下，伺服驱动以最大扭矩抱闸。 
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4.2.4.2 速度限制 

可在以下面板上设置相关参数： 

 

速度设定值的源 

总共有四个源可用于速度限制。 可通过数字量输入信号组合 SLIM1 和 SLIM2 选择其

一： 
 

数字量信号 速度限制 
SLIM2 SLIM1 

0 0 内部速度限制 1 

0 1 外部速度限制（模拟量输入 1） 

1 0 内部速度限制 2 

1 1 内部速度限制 3 
 

 

 
说明 

控制模式 
以上四个信号源在所有控制模式下有效。伺服驱动运行时您可在上述模式间切换。 

 

当速度设定值达到速度限制时，报警发生。 

有关数字量输入信号 SLIM1 和 SLIM2 的更多信息，请参见章节“数字量输入 （DIs） 
(页 76)”。  
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总体速度限制 

除这四个通道外，总体速度限制在所有控制模式下都可用。 

4.2.5 配置输入/输出 

共计三个子功能如下： 

● 分配数字量输入 (页 60) 

● 分配数字量输出 (页 61) 

● 分配模拟量输出 (页 62) 

4.2.5.1 分配数字量输入 

可在以下面板上分配数字量输入： 

 

共计 28 个信号可自由分配到数字量输入，但 DI9 和 DI10 必须分别链到信号 E_Stop 和 
C_Mode 。更多信息请参见章节 "数字量输入 （DIs） (页 76)"。 

点击表中带白色背景的单元格。下拉列表中会显示两个选项：分配和取消。选择“分配”将
数字量输入链到对应信号。当前行显示灰色。否则，选择“取消”解除链接。当前行显示白

色。 

可激活“强制置 1”列将信号状态强制置 1。对于信号 EMGS，仅可在驱动固件版本为 
V1.04.00 及更高版本时强制置 1。  

 

 
说明 
在 PTI 模式下的 P_TRG 信号留作将来使用。 
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4.2.5.2 分配数字量输出 

可在以下面板上分配数字量输出： 

 

共计 14 个信号可被自由分配到数字量输出。更多信息请参见数字量输出（DOs） 
(页 81)。  

点击表中带白色背景的单元格。选择"分配"将数字量输入链到对应信号。当前单元格显示

灰色。 
 

 
说明 

DO 信号取反 
数字量输出信号 DO1 至 DO 6 的逻辑可以被取反。可以通过参数 p0748 的位 0 至 位 5 
对信号 DO1 至 DO 6 的逻辑进行取反。 
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4.2.5.3 分配模拟量输出 

可在以下面板上分配模拟量输出： 

 

共计七个信号可链到任意模拟量输出。更多信息请参见章节“模拟量输出（AOs） 
(页 85)”。  

默认状态下，模拟量输出 1 和模拟量输出 2 分别链到实际速度和实际扭矩。您可在下拉

列表中任意选择目标信号链到模拟量输出。 

4.2.6 配置回零参数 

回参考点仅用于内部设定值位置控制模式（IPos）。 

回参考点有两个子功能： 

● 设置回参考点 (页 63) 

● 设置软限位 (页 67) 
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4.2.6.1 设置回参考点 

设置回参考点功能仅用于在线模式。 

● 增量编码器 

若电机带增量编码器，共计五种回参考点模式可用： 
 

参数 值 回参考点模式 示意图 

p29240 0 通过数字量输入信

号（REF 信号）

设定参考点 

 

1 外部参考挡块

（REF 信号）和

编码器零脉冲 
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参数 值 回参考点模式 示意图 

2 只有编码器零脉冲 

 

3 外部参考挡块

（CCWL 信号）

和编码器零脉冲 

 



 任务导航 
 

SINAMICS V-ASSISTANT 在线帮助 
操作手册, 09/2015, A5E36618057 65 

参数 值 回参考点模式 示意图 

4 外部参考挡块

（CWL 信号）和

编码器零脉冲 

 

以第二种回参考点模式为例，您可以在下面的面板上配置相关的参数： 
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分配信号 REF 和 SREF（更多信息请参见“配置输入/输出 (页 60)”）。点击

会出现以下警告： 

 

点击 开始回参考点，以下窗口出现： 

 

点击以下按钮可停止回参考点进程。 

 

● 绝对编码器 

若电机带绝对编码器，共计五种回参考点模式可用。您可以通过 Modbus 或者外部 DI 
端子进行回参考点操作，不能使用 V-ASSISTANT 回参考点。 

也可以点击下面面板上的  来调整绝对值编码器（将当前位置设为零

位）从而配置回参考点： 
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说明 

绝对编码器回参考点模式 
如连接绝对编码器，五种回参考点模式可用。可以通过参数 p29240 选择不同的回参

考点模式。当 p29240 = 1 至 4 时，回参考点仅可在设置当前位置为零位之前进行。一

旦零位被设定，该四种回参考点模式将不再生效。 
 

4.2.6.2 设置软限位 

以下两个软限位在内部设定值位置控制模式（IPos）下可用： 

● 正向软限位值 

● 负限位 
 

 
说明 
软限位功能仅在回参考点后生效。 实际位置到达上述软限位时，电机速度减速至 0。 

 

可在以下面板上设置软限位功能： 

 

方法 1： 通过手动输入设置 

点击复选框使能软限位。 在底部输入区中直接键入所需的值。 
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方法 2： 通过 Jog 功能设置 
 

 1. 点击复选框使能软限位。 

 2. 输入速度值。 

说明： 

Jog 速度不应过快。 否则，可能因为通信延迟导致机床轴失

控。 

 3. 点击此按钮执行伺服使能，会出现以下警告消息。 在以下消

息窗口中点击 确认您的选择。 

 4. 点击该按钮可顺时针旋转电机，电机达到最大位置。 

 5. 可通过点击该按钮获得当前位置。 

 6. 点击该按钮可逆时针旋转电机，电机到达最小位置。 

 7. 可通过点击该按钮获得当前位置。 

 8. 如需禁止该功能，可点击该按钮及复选框。 
 

 

 
说明 
设置软限位的前提： 

• 回参考点执行成功 

• 线性轴工作模式已选 
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4.2.7 设置编码器脉冲输出 

SINAMICS V-ASSISTANT 以位置控制模式（PTI 和 IPos）工作时，可在以下面板上配置

脉冲输出： 

 

SINAMICS V-ASSISTANT 自动识别编码器类型及分辨率。 

共计两个选项可进行相关参数的配置： 

● 设置电机转一圈的 PTO 数量 

● 根据齿轮比设置 PTO 数量 

4.2.8 反向间隙补偿 

一般来说，机械力在机械部件和其驱动间传递时，反向间隙产生： 

如要调整/设计机械系统以完全消除反向间隙，可能导致高磨损。 因此，反向间隙可在机

械组件和编码器之间出现。 对于带间接位置传感的轴来说，机械反向间隙会导致错误的

运行距离，因为反向时轴会相对于反向间隙的绝对值运行得过远或不够远。 

可在以下面板上配置反向间隙补偿： 
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为补偿反向间隙，所确定的反向间隙及正确的极性必须在 p2583 中确定。 每次旋转反向

时，轴实际值需根据实际运行方向修正。 
 

 
说明 

反向间隙补偿使能的前提 
反向间隙补偿激活的前提是 

• 轴已在增量测量系统中回参考点。 有关回参考点的详细信息，请参见章节"设置回参考

点 (页 63)"。 

• 轴已在绝对测量系统中调整。 

4.2.9 查看所有参数 

可在该区域配置所有可编辑的参数： 

 
 

 
说明 
表中带有  图标的参数表示该参数在 Modbus 通信功能中使用。您可以点击该图标来查

看关于通信功能的更多信息。 
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字段 描述 

组别过滤

器 
根据不同组别查看参数。 

搜索 输入所需文本后，过滤完成。 

出厂设置 可以点击下面的按钮将所有参数复位至出厂设置： 

 

更多信息请参见章节“工具 -> 出厂设置 (页 28)”。 

保存更改 您可点击以下按钮将不同于默认/出厂设置的更改保存为 .html 格式的文件，

以便用于文档或者用作 BOP 调试的参考文件。 

 

在以下窗口中保存： 

 

①：默认位置是： xxx/Siemens/V-ASSISTANT/Project。 

 xxx：SINAMICS V-ASSISTANT 设置根目录 

②：仅 .html 格式可用。 



任务导航  
 

 SINAMICS V-ASSISTANT 在线帮助 
72 操作手册, 09/2015, A5E36618057 

字段 描述 

表格 所有参数的以下信息会显示： 

• 组 

• 参数号 

• 名称 

• 值 

• 单位 

• 范围 

• 出厂设置 

• 生效方式 

说明： 

在值相关列，背景为白色的值都可编辑。 
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4.3 调试 

4.3.1 测试接口 

4.3.1.1 I/O 仿真 

SINAMICS V-ASSISTANT 以在线模式工作时，可在以下面板上查看 I/O 状态：  
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区

域 
项目 描述 

① 脉冲输入 脉冲输入的信息： 

• 接收到的脉冲数。 

• 脉冲频率。 

更多信息请参见章节“脉冲输入（PTIs） 
(页 86)”。 

② DI1~DI8 每个数字量输入可链到 28 个内部信号中的任意一

个。 

DI9 链到 EMGS 信号。 

DI10 链到 C_MODE 信号。 

说明： 

更多关于信号数量及定义的信息，请参见章节“数字量输入 （DIs） (页 76)”。 

③ AI1 链到速度相关信号。 

AI2 链到扭矩相关信号。 

说明： 

关于模拟量输入的更多信息，请参见章节“模拟量输入（AIs） (页 84)”。 

④ AO1 默认链到实际速度信号。 

AO2 默认链到实际扭矩信号。 

说明： 

更多信息请参见章节“模拟量输出（AOs） (页 85)”。 

⑤ DO1~DO6 每个数字量输入可链到 12 个内部信号中的任意一

个。更多信息请参见章节“数字量输出（DOs） 
(页 81)”。 

⑥  点击该按钮可使能 DO 仿真。如需禁止该功能，

可点击以下按钮： 
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⑦  

 

信号已激活 表示该数字量输入/输出上为高电压（或逻辑 
1）。 

 

 

信号未激活 表示该数字量输入/输出上为低电压（或逻辑 
0）。 

 

 

信号被强制置 1 表明被分配的信号状态为强制置 1。 

 

 

 
说明 

• 该功能在离线模式下不可用但可以显示。 

• 每个指示灯和模拟量值的状态每 0.5 s 更新一次。 

• 在 PTI 模式下的 P_TRG 信号留作将来使用。 

• 可根据需要更改信号链接。更多信息请参见章节“配置输入/输出 (页 60)”。 
 

DI 信号状态 

您可在以下面板上查看各个 DI 信号的名称，描述，值以及状态： 
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4.3.1.2 数字量输入 （DIs） 

总共可分配 28 个内部数字量输入信号到 SINAMICS V90 伺服驱动。关于这些信号的详细

信息，请参见下表： 
 

编

号 
名称 类型 描述 控制模式 

PTI IPos S T 

1 SON 边沿 

0→1 

1→0 

伺服开启 

• 0→1：接通电源电路，使伺服驱

动准备就绪。 

• 1→0：电机在 PTI、IPos 和 S 模
式下，斜坡下降（OFF1）；在 
T 模式下，惯性自由停车

（OFF2）。 

✓ ✓ ✓ ✓ 

2 RESET 边沿 

0→1 

复位报警 

• 0→1：复位报警 

✓ ✓ ✓ ✓ 

3 CWL 边沿 

1→0 

顺时针超行程限制（正限） 

• 1 = 运行条件 

• 1→0：急停（OFF3） 

✓ ✓ ✓ ✓ 

4 CCWL 边沿 

1→0 

逆时针超行程限制（负限位）。 

• 1 = 运行条件 

• 1→0：急停（OFF3） 

✓ ✓ ✓ ✓ 

5 G-
CHANGE 

电平 在第一个和第二个增益参数集之间

进行增益切换。 

• 0：第一个增益参数集 

• 1：第二个增益参数集 

✓ ✓ ✓ X 

6 P-TRG 

（P_TRG 
在 PTI 模
式下留作

将来使

用） 

电平 

边沿 

0→1 

在 PTI 模式下：脉冲允许/禁止。 

• 0：允许通过脉冲设定值运行 

• 1：禁止脉冲设定值 

在 IPos 模式下：位置触发器 

• 0→1：根据已选的内部位置设定

值开始定位 

✓ ✓ X X 
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编

号 
名称 类型 描述 控制模式 

PTI IPos S T 

7 CLR 电平 清除位置控制剩余脉冲。 

• 0：不清除 

• 1：根据 p29242 设置的模式清

除脉冲 

✓ X X X 

8 EGEAR1 电平 电子齿轮。 

通过 EGEAR1 和 EGEAR2 信号组

合可以选择四组电子齿轮比。 

EGEAR2 :EGEAR1 

• 0 : 0：电子齿轮比 1 

• 0 : 1：电子齿轮比 2 

• 1 : 0：电子齿轮比 3 

• 1 : 1：电子齿轮比 4 

✓ ✓ X X 

9 EGEAR2 电平 ✓ ✓ X X 

10 TLIM1 电平 选择扭矩限制。 

通过 TLIM1 和 TLIM2 信号组合可

以选择四个扭矩限制指令源（一个

外部扭矩限制，三个内部扭矩限

制）。 

TLIM2 : TLIM1 

• 0 : 0：内部扭矩限制 1 

• 0 : 1：外部扭矩限制（模拟量输

入 2） 

• 1 : 0：内部扭矩限制 2 

• 1 : 1：内部扭矩限制 3 

✓ ✓ ✓ X 

11 TLIM2 电平 

12 CWE 电平 使能顺时针旋转。 

• 1：使能顺时针旋转，斜坡上升 

• 0：禁止顺时针旋转，斜坡下降 

X X ✓ ✓ 

13 CCWE 电平 使能逆时针旋转。 

• 1：使能顺时针旋转，斜坡下降 

• 0：禁止顺时针旋转，斜坡上升 

X X ✓ ✓ 
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编

号 
名称 类型 描述 控制模式 

PTI IPos S T 

14 ZSCLAM
P 

电平 零速钳位。 

• 1 = 当电机速度设定值为模拟量

信号且小于阈值（p29075）
时，电机停止并抱闸。 

• 0 = 无动作 

X X ✓ X 

15 SPD1 电平 选择速度模式：内部速度设定值。 

通过 SPD1、SPD2 和 SPD3 信号

组合可以选择八个速度设定值源

（一个外部速度设定值，七个内部

速度设定值）。 

SPD3 : SPD2 : SPD1 

• 0 : 0 : 0：外部模拟量速度设定

值 

• 0 : 0 : 1：内部速度设定值 1 

• 0 : 1 : 0：内部速度设定值 2 

• 0 : 1 : 1：内部速度设定值 3 

• 1 : 0 : 0：内部速度设定值 4 

• 1 : 0 : 1：内部速度设定值 5 

• 1 : 1 : 0：内部速度设定值 6 

• 1 : 1 : 1：内部速度设定值 7 

X X ✓ X 

16 SPD2 电平 

17 SPD3 电平 

18 TSET 电平 选择扭矩设定值。 

该信号可以选择两个扭矩设定值源

（一个外部扭矩设定值，一个内部

扭矩设定值）。 

• 0：外部扭矩设定值（模拟量输

入 2） 

• 1：内部扭矩设定值 

X X X ✓ 
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编

号 
名称 类型 描述 控制模式 

PTI IPos S T 

19 SLIM1 电平 选择速度限制。 

通过 SLIM1 和 SLIM2 信号组合可

以选择四个速度限制指令源（一个

外部速度限制，三个内部速度限

制）。 

SLIM2 : SLIM1 

• 0 : 0：内部速度限制 1 

• 0 : 1：外部速度限制（模拟量输

入 1） 

• 1 : 0：内部速度限制 2 

• 1 : 1：内部速度限制 2 

✓ ✓ ✓ ✓ 

20 SLIM2 电平 

21 POS1 电平 选择位置设定值。 

通过 POS1 至 POS3 信号组合可以

选择八个内部位置设定值源。 
POS3 :POS2 : POS1 

• 0 : 0 : 0：内部位置设定值 1 

• 0 : 0 : 1：内部位置设定值 2 

• 0 : 1 : 0：内部位置设定值 3 

• 0 : 1 : 1：内部位置设定值 4 

• 1 : 0 : 0：内部位置设定值 5 

• 1 : 0 : 1：内部位置设定值 6 

• 1 : 1 : 0：内部位置设定值 7 

• 1 : 1 : 1：内部位置设定值 8 

X ✓ X X 

22 POS2 电平 

23 POS3 电平 

24 REF 边沿 

0→1 

通过数字量输入或参考挡块输入设

置回参考点模式下的参考点。 

• 0→1：参考点输入 

X ✓ X X 

25 SREF 边沿 

0→1 

通过信号 SREF 开始回参考点。 

• 0→1 开始回参考点 

X ✓ X X 

26 STEPF 边沿 

0→1 

向前位进至下一个内部位置设定

值。 

• 0→1 开始位进 

X ✓ X X 
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编

号 
名称 类型 描述 控制模式 

PTI IPos S T 

27 STEPB 边沿 

0→1 

向后位进至上一个内部位置设定

值。 

• 0→1 开始位进 

X ✓ X X 

28 STEPH 边沿 

0→1 

位进至内部位置设定值 1。 

• 0→1 开始位进 

X ✓ X X 

 

 

 
说明 
以扭矩控制模式工作时，如 CWE 和 CCWE 处于相同状态，则扭矩设定值等于 0。更多

信息可参见 SINAMICS V90，SIMOTICS S-1FL6 操作说明。 
 

 
说明 

DI 信号无效的情形 

• 当 SINAMICS V-ASSISTANT 正在和驱动进行通信或在 SINAMICS V-ASSISTANT 上
对驱动进行操作时，一些 DI 信号失效： 

– 当通过 SINAMICS V-ASSISTANT 回参考点时，DI 信号 SREF 无效。 

– 在试运行测试时，DI 信号 SON 无效；并且，SINAMICS V-ASSISTANT 使用 DI7 
和 DI8 信号。 

 

直接信号映射  

通过设置参数 p29300（P_DI_Mat）可将下列六个信号置为逻辑“1”： 

● SON 

● CWL 

● CCWL 

● TLIM1 

● SPD1 

● TSET 

● EMGS 



 任务导航 
 

SINAMICS V-ASSISTANT 在线帮助 
操作手册, 09/2015, A5E36618057 81 

参数 p29300 的定义如下： 
 

位 6 位 5 位 4 位 3 位 2 位 1 位 0 

EMGS TSET SPD1 TLIM1 CCWL CWL SON 

例如，设 p29300 = 1 可将 SON 信号置为高电位，DI1 即可分配到其他信号。  
 

 
说明 
参数 p29300 的优先级高于 DI。 
p29300 的位 6 用于设置急停。当驱动处于伺服开启状态时，不允许改变其状态。 

 

4.3.1.3 数字量输出（DOs） 

最多可分配 13 个内部数字量输出信号至 SINAMICS V90 伺服驱动。关于这些信号的详细

信息，请参见下表： 
 

编号 名称 说明 控制模式 
PTI IPos S T 

1 RDY 伺服准备就绪 

• 1：准备就绪 

• 0：驱动未准备就绪（发生报警或使

能信号丢失） 

✓ ✓ ✓ ✓ 

2 FAULT 故障 

• 1：处于故障状态 

• 0：无故障 

✓ ✓ ✓ ✓ 

3 INP 位置到达信号 

• 1：剩余脉冲数在预设的位置到达范

围内（参数 p2544） 

• 0：剩余脉冲超出位置到达范围 

✓ ✓ X X 

4 ZSP 零速检测 

• 1：电机速度等于或小于零速（可通

过参数 p2161 设置零速）。 

• 0：电机速度大于零速 + 磁滞（10 
rpm）。 

✓ ✓ ✓ ✓ 
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编号 名称 说明 控制模式 
PTI IPos S T 

5 SPDR 速度达到 

• 1：电机实际速度已几乎（内部磁滞 
10 rpm）达到内部速度指令或模拟

量速度指令的速度值。速度到达范围

可通过参数 p29078 设置。 

• 0：速度设定值与实际值之间的速度

差值大于内部磁滞。 

X X ✓ X 

6 TLR 达到扭矩限制 

• 1：产生的扭矩已几乎（内部磁滞）

达到正向扭矩限制、负向扭矩限制或

模拟量扭矩限制的扭矩值 

• 0：产生的扭矩尚未达到限制 

✓ ✓ ✓ X 

7 SPLR 达到速度限制 

• 1：速度几乎（内部磁滞，10 rpm）

达到速度限制。 

• 0：速度尚未达到速度限制。 

✓ ✓ ✓ X 

8 MBR 电机抱闸 

• 1：电机停机抱闸关闭 

• 0：电机停机抱闸打开 

说明：MBR 仅为状态信号，因为电机

停机抱闸的控制与供电均通过特定的端

子实现。 

✓ ✓ ✓ ✓ 

9 OLL 达到过载水平 

• 1：电机已达到设定的输出过载水平

（p29080 以额定扭矩的 % 表示，

默认值：100%，最大值：300%） 

• 0：电机尚未达到过载电平 

✓ ✓ ✓ ✓ 

10 WARNIN
G1 

达到警告 1 条件 

• 1：已达到可设置的警告 1 的条件。 

• 0：未达到警告 1 的条件。 

见下文说明。 

✓ ✓ ✓ ✓ 
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编号 名称 说明 控制模式 
PTI IPos S T 

11 WARNIN
G2 

达到警告 2 条件 

• 1：已达到可设置的警告 2 的条件 

• 0：未达到警告 2 的条件。 

见下文说明 

✓ ✓ ✓ ✓ 

12 REFOK 回参考点 

• 1 = 已回参考点 

• 0 = 未回参考点 

X ✓ X X 

13 CM_STA 当前控制模式 

• 1 = 五个复合控制模式（PTI/S, 
IPos/S, PTI/T, IPos/T, S/T）的第二

个模式 

• 0 = 五个复合控制模式（PTI/S, 
IPos/S, PTI/T, IPos/T, S/T）或四个

基本模式（PTI, IPos, S, T）的第一

个模式 

✓ ✓ ✓ ✓ 

14 RDY_ON 准备伺服开启就绪 

• 1：准备伺服开启就绪 

• 0：驱动准备伺服开启未就绪（存在

故障或主电源无供电） 

说明：当驱动处于伺服开启状态后，该

信号会一直保持为 1 状态除非出现上述

异常情况。 

✓ ✓ ✓ ✓ 
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分配警告信号至数字量输出  

您可将两组警告信号通过参数 p29340（第一组警告信号生效）和 p29341（第二组警告

信号生效）分配至数字量输出。 
 

设置（p29340/p29341） 警告条件 

1 过载保护：负载系数大于或等于电机利用率的 85%。 

2 制动电阻：制动电阻的容量大于或等于电阻额定功率的 
85%。 

3 风扇报警：风扇已停转 1 秒以上。 

4 编码器报警 

5 电机过热：电机温度已达到允许的最大电机温度的 85%。 

6 使用寿命检测：电容或风扇的预期使用寿命小于指定时间。 

如果分配至 p29340 的警告条件发生，则信号 WARNING1 激活。 

如果分配至 p29341 的警告条件发生，则信号 WARNING2 激活。 

4.3.1.4 模拟量输入（AIs） 

共计两个模拟量输入可用：  

● AI1： 链到速度相关信号。 

● AI2： 链到扭矩相关信号。 

在不同控制模式下，模拟量输入可链到不同信号： 
 

控制模式 AI1 AI2 

位置模式（PTI 和 IPos） 未使用 扭矩限制 

S 速度设定值 扭矩限制 

T 速度限制 扭矩设定值 

PTI/S and IPos/S 在位置控制模式下未使用 

--> S 模式下的速度设定值 

扭矩限制 

PTI/T and IPos/T 在位置控制模式下未使用 

--> T 模式下的速度限制 

位置控制模式下的扭矩限制 

-->T 模式下的扭矩设定值 

S/T --> S 模式下的速度设定值  

--> T 模式下的速度限制 

--> S 模式下的扭矩限制 

--> T 模式下的扭矩设定值 
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4.3.1.5 模拟量输出（AOs） 

通过 p29350（选择 AO1 的信号源） 和 p29351（选择 AO2 的信号源）这两个参数可选

择模拟量输出的指令源： 
 

参数 值 指令源 值 指令源 

p29350 0（默

认值） 
实际速度（参考值 
p29060） 

7 脉冲输入频率（参考值 100 k） 

1 实际扭矩（参考值 3 x 
r0333） 

8 脉冲输入频率（参考值 1000 
k） 

2 速度设定值（参考值 
p29060） 

9 剩余脉冲数（参考值 1 k） 

3 扭矩设定值（参考值 3 x 
r0333） 

10 剩余脉冲数（参考值 10 k） 

4 直流总线电压（参考值 
1000 V） 

11 剩余脉冲数（参考值 100 k） 

5 脉冲输入频率（参考值 1 
k） 

12 剩余脉冲数（参考值 1000 k） 

6 脉冲输入频率（参考值 10 
k） 

  

p29351 0 实际速度（参考值 
p29060） 

7 脉冲输入频率（参考值 100 k） 

1（默

认值） 
实际扭矩（参考值 3 x 
r0333） 

8 脉冲输入频率（参考值 1000 
k） 

2 速度设定值（参考值 
p29060） 

9 剩余脉冲数（参考值 1 k） 

3 扭矩设定值（参考值 3 x 
r0333） 

10 剩余脉冲数（参考值 10 k） 

4 直流总线电压（参考值 
1000 V） 

11 剩余脉冲数（参考值 100 k） 

5 脉冲输入频率（参考值 1 
k） 

12 剩余脉冲数（参考值 1000 k） 

6 脉冲输入频率（参考值 10 
k） 
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4.3.1.6 脉冲输入（PTIs） 

SINAMICS V90 伺服驱动支持两种设定值脉冲输入形式： 

● AB 相脉冲 

● 脉冲+方向 

两种形式都支持正逻辑和负逻辑： 
 

脉冲输入

形式 
正逻辑=0 负逻辑=1 
正转指令（CW） 反转指令

（CCW） 
正转指令（CW） 反转指令

（CCW） 

AB 相脉

冲 

  

脉冲+方
向 

  

4.3.1.7 编码器信号输出（PTOs） 

功能 

编码器信号输出（PTO）可将脉冲信号发送至上位控制器以在上位控制器内部实现闭环控

制系统或将脉冲信号发送至另一个驱动作为同步轴的脉冲设定值。 

4.3.2 测试电机 

共计两个子功能： 

● Jog (页 86) 

● 位置试运行 (页 87) 

4.3.2.1 Jog 

关于 Jog 的详细信息，请参见章节“Jog (页 43)”。 
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4.3.2.2 位置试运行 

在线模式下，您可在以下面板上配置该功能： 

 
 

 
说明 
位置试运行仅用于位置控制模式（PTI 和 IPos）。 
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操作步骤 
 

 1. 输入 Jog 速度。 

 2. 使用该按钮可使能 Jog 功能。 

说明： 

点击此按钮，会出现警告消息。 在消息窗口中点击

确认执行伺服使能。 

 3. 点击该按钮可顺时针旋转电机，电机达到最大位置。 

 4.  点击面板右侧的该按钮可以获得最大位置。 

 5. 点击该按钮可逆时针旋转电机，电机到达最小位置。 

 6. 点击面板左侧的该按钮可以获得最小位置。 

说明： 

确保实际位置在范围内。 否则，位置试运行无法启动。 

 7. 使用该按钮可禁止 Jog 功能。 

说明： 

Jog 功能在位置试运行启动前必须禁止。 

 8. 输入运动距离和运动速度。 

 9. 点击该按钮可使能试运行功能。 

 10. 点击该按钮开始试运行。 或者，点击以下按钮停止试运行： 

 

 11. 如有必要，点击该按钮返回上一位置。 
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4.3.3 优化驱动 

在下面的面板中，您可以从下面的标签中选择目标优化方式。 

 
 

 
说明 
一键自动优化模式在固件版本 V1.04.00 及更高版本中可用。 

 

自动优化模式 

SINAMICS V90 提供两种自动优化模式：一键自动优化和实时自动优化自动优化功能可

以通过机床负载惯量比（p29022）自动优化控制参数并设置合适的电流滤波器参数来抑

制机床的机械谐振。你可以通过设置不同的动态因子来改变系统的动态性能。 

● 一键自动优化 

– 一键自动优化通过内部运动指令估算机床的负载惯量和机械特性。为达到期望的性

能，在使用上位机控制驱动运行之前，你可以多次执行一键自动优化。电机最大转

速为额定转速。 

● 实时自动优化 

– 实时自动优化可以在上位机控制驱动运行时自动估算机床负载惯量。在驱动伺服使

能（SON）后，实时自动优化功能一直有效。若不需要持续估算负载惯量，你可以

在系统性能可接受后禁用该功能。 

4.3.3.1 一键自动优化 
 

 
说明 
使用一键自动优化之前，将伺服电机移至机械位置中间来避免触碰机床实际限位。  

 

使用一键自动优化，伺服驱动可以自动估算负载惯量比。 
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使用实时自动优化的前提 

● 机床负载惯量比未知，需要进行估算。 

● 电机在顺时针和逆时针方向上均可旋转。 

● 电机旋转位置（p29027 定义一圈为 360 度）在机床允许的范围之内。 

– 对于带绝对值编码器的电机：位置限制由 p29027 决定 

– 对于带增量编码器的电机：在优化开始时必须允许电机有两圈的自由旋转 

执行以下步骤来启用一键自动优化功能： 
 

1. 在下面的区域中选择动态因子： 

 

关于选择动态因子的更多信息，请参见 SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6 操作说

明中的“一键自动优化”章节。 

2. 在下面的区域中配置内置信号： 

 

说明： 

推荐使用的位置幅值（p29027）为 360°。 

3. 点击下面的按钮为一键自动优化配置参数。 
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4. 在下面的窗口中设置参数： 

 

说明： 

你可以通过以下方式来设置机床负载惯量比（p29022）： 
• 若已知机床的负载惯量比，可直接手动输入 
• 通过一键自动优化功能来估算机床的负载惯量比（p29023.2 = 1）。在多次执行一

键自动优化并得到稳定的 p29022 的值时，你可以设置 p29023.2 = 0 来停止估算
机床的负载惯量比。 

当多轴插补功能被激活（p29023.7 = 1）时，参数 p29028 可用。若有多个轴被用作

插补轴，你需要为它们设置相同的前馈时间常数（p29028）。优化结束后，若它们

的位置环增益（p29110[0]）不用，则需要手动将他们设置为一个相同的值。 

必须在自动优化功能禁用（p29021 = 0）时小心设置高级设置窗口中的参数。 

5. 所有的参数设置完成后，点击下面的按钮来使能优化功能。 

 

6. 点击此按钮开始优化。 
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7. 优化结束后，会显示优化结果窗口。  

 

点击该按钮应用优化结果。 

 

点击该按钮放弃使用优化结果。 

 

8. 在优化结束且驱动性能可接受时，将优化后的参数从 RAM 拷贝到 ROM 中。 
 

 

 
说明 
伺服使能后，电机会按照内置信号波形运转。 
当一键自动优化过程成功完成后，参数 p29021 会被自动设置为 0。你也可以在伺服使能

之前将 p29021 设置为 0 来中止一键自动优化。当在驱动中进行参数保存时，确保 
p29021 已经更改为 0。 

 

 
说明 
当使用一键自动优化功能时，不允许使用 JOG 功能。 

 

 
说明 
在一键自动优化功能被激活后，除伺服关闭和急停外不允许进行其他操作。  

 

 
说明 
在激活一键自动优化之前，请勿修改任何自动优化相关的控制器/滤波器参数，因为系统

可自动设置这些参数，而不会接受所作修改。 
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说明 
一键自动优化可能使控制参数发生改变。系统刚性较低时，可能会导致当设置 EMGS = 0 
时，电机急停需要较长的时间。 

 

一键自动优化时的谐振抑制（p29021=1, p29023.1=1） 

一键自动优化带有谐振抑制功能。该功能在默认情况处于激活状态。 

也可以通过 p29023 的位 1 激活/禁用该功能。 

在一键自动优化启用谐振抑制功能时，必须确保负载正确安装且伺服电机可以自由旋转。

当一键自动优化过程成功完成后，伺服驱动会根据实际机床特性自动设置下面的陷波滤波

器相关参数。最多四个滤波器可以被激活。你可以在优化结果窗口中查看下面的参数。 
 

参数 取值范围 缺省

值 
单

位 
描述 

p1663 0.5 至 
16000 

1000 Hz 电流陷波滤波器 2 分母的固有频率。 

p1664 0.001 至 
10 

0.3 - 电流陷波滤波器 2 分母的阻尼。 

p1665 0.5 至 
16000 

1000 Hz 电流陷波滤波器 2 分子的固有频率。 

p1666 0.0 至 10 0.01 - 电流陷波滤波器 2 分子的阻尼。 

p1668 0.5 至 
16000 

1000 Hz 电流陷波滤波器 3 分母的固有频率。 

p1669 0.001 至 
10 

0.3 - 电流陷波滤波器 3 分母的阻尼。 

p1670 0.5 至 
16000 

1000 Hz 电流陷波滤波器 3 分子的固有频率。 

p1671 0.0 至 10 0.01 - 电流陷波滤波器 3 分子的阻尼。 

p1673 0.5 至 
16000 

1000 Hz 电流陷波滤波器 4 分母的固有频率。 

p1674 0.001 至 
10 

0.3 - 电流陷波滤波器 4 分母的阻尼。 
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参数 取值范围 缺省

值 
单

位 
描述 

p1675 0.5 至 
16000 

1000 Hz 电流陷波滤波器 4 分子的固有频率。 

p1676 0.0 至 10 0.01 - 电流陷波滤波器 4 分子的阻尼。 
 

 

 
说明 

当谐振抑制功能自动激活时，陷波滤波器依然运行。 
一键自动优化后，最多四个滤波器可以被激活。通过参数 p1656 可以禁用陷波滤波器： 

 

4.3.3.2 实时自动优化 

 
 

 
说明 
当加速/减速过程中受到突然的干扰扭矩时或机床刚性很差时，自动优化功能可能不能正

常使用。此时，可使用一键自动优化或者手动优化来优化驱动。 
 

通过实时自动优化功能，伺服驱动可以自动估算负载惯量比，并据此实时设置最优控制参

数。 

使用实时自动优化的前提条件 

● 驱动必须由上位机控制。 

● 当机床移动至不同位置时，机床实际负载惯量不同。 

● 确保电机有多次加速和减速。推荐使用阶跃式指令。 

● 机床在运行时，机械谐振频率会发生变化。 
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执行以下步骤来启用实时自动优化功能： 
 

1. 在下面的区域中选择动态因子： 

 

关于选择动态因子的更多信息，请参见 SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6 操作说

明中的“实时自动优化”章节。 

2. 点击下面的按钮为实时自动优化配置参数。 

 

3. 在下面的窗口中设置参数： 

 

说明： 

你可以通过以下方式来设置机床负载惯量比（p29022）： 
• 若已知机床的负载惯量比，可直接手动输入 
• 使用通过一键自动优化功能估算获得的机床负载惯量比 
• 通过实时自动优化功能来估算机床的负载惯量比（p29024.2 = 1）。当得到稳定的 

p29022 的值时，你可以通过设置 p29024.2 = 0 停止估算。 
当多轴插补功能被激活（p29024.7 = 1）时，参数 p29028 可用。若有多个轴被用作

插补轴，你需要为它们设置相同的前馈时间常数（p29028）。优化结束后，若它们

的位置环增益（p29110[0]）不用，则需要手动将他们设置为一个相同的值。 

必须在自动优化功能禁用（p29021 = 0）时小心设置高级设置窗口中的参数。 

4. 所有的参数设置完成后，点击下面的按钮开始优化。 
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5. 通过上位机控制伺服使能驱动，开始优化。  

例如，你可以使用下面的方法运行电机。 

通过 Jog 来伺服使能驱动。 

 

输入电机转速并按下方向按钮使电机运转。  

 

6. 可以通过在优化过程中改变动态因子或相关的控制参数来获得预期的系统性能。 

7. 在驱动性能可接受后，可以执行伺服关闭操作并设置 p29021 = 0 来禁用该优化功

能。 

8. 将优化后的参数从 RAM 拷贝到 ROM 中进行保存。 

实时自动优化时的谐振抑制（p29021=3, p29024.6=1） 

实时自动优化带有谐振抑制功能。该功能在默认情况处于激活状态。 

当使用实时自动优化功能时，如果机床没有谐振，推荐禁用谐振抑制功能以得到较高的动

态性能。 

可以通过 p29024 的位 6 激活/禁用该功能。 

在实时自动优化启用谐振抑制功能时，伺服驱动实时检测谐振频率并据此设置以下陷波滤

波器的相关参数： 
 

参数 取值范围 缺省

值 
单

位 
描述 

p1663 0.5 至 
16000 

1000 Hz 电流陷波滤波器 2 分母的固有频率。 

p1664 0.001 至 
10 

0.3 - 电流陷波滤波器 2 分母的阻尼。 



 任务导航 
 

SINAMICS V-ASSISTANT 在线帮助 
操作手册, 09/2015, A5E36618057 97 

参数 取值范围 缺省

值 
单

位 
描述 

p1665 0.5 至 
16000 

1000 Hz 电流陷波滤波器 2 分子的固有频率。 

p1666 0.0 至 10 0.01 - 电流陷波滤波器 2 分子的阻尼。 

4.3.3.3 手动优化 

当自动优化功能没有达到预期优化效果时，可以通过参数 p29021 禁止自动优化功能，然

后进行手动优化： 

● p29021=5：禁止自动优化功能，并恢复所有控制参数为默认值。 

● p29021=0：不更改控制参数的情况下禁止自动优化功能。 

参数设置 

可在以下面板上设置相关参数： 
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点击 将下列参数设置为它们的优化默认值。当使用不同的驱动和电机时，

参数的优化默认值可能不同。该按钮的功能不同于恢复驱动默认值，因此，这些控制参数

的优化默认值可能与它们的工厂默认值不同。 

● p1414 

● p1415 

● p1656 

● p1658 

● p1659 

● p2533 

● p29110[0] 

● p29111 

● p29120[0] 

● p29121[0] 

手动优化时的谐振抑制（p29021=0） 

当实时自动优化和一键自动优化模式下的谐振抑制都没有达到预期的抑制效果时，可以通

过下列参数来手动进行谐振抑制。 
 

参数 取值范围 缺省

值 
单

位 
描述 

p1663 0.5 至 
16000 

1000 Hz 电流陷波滤波器 2 分母的固有频率。 

p1664 0.001 至 
10 

0.3 - 电流陷波滤波器 2 分母的阻尼。 

p1665 0.5 至 
16000 

1000 Hz 电流陷波滤波器 2 分子的固有频率。 

p1666 0.0 至 10 0.01 - 电流陷波滤波器 2 分子的阻尼。 

p1668 0.5 至 
16000 

1000 Hz 电流陷波滤波器 3 分母的固有频率。 

p1669 0.001 至 
10 

0.3 - 电流陷波滤波器 3 分母的阻尼。 
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参数 取值范围 缺省

值 
单

位 
描述 

p1670 0.5 至 
16000 

1000 Hz 电流陷波滤波器 3 分子的固有频率。 

p1671 0.0 至 10 0.01 - 电流陷波滤波器 3 分子的阻尼。 

p1673 0.5 至 
16000 

1000 Hz 电流陷波滤波器 4 分母的固有频率。 

p1674 0.001 至 
10 

0.3 - 电流陷波滤波器 4 分母的阻尼。 

p1675 0.5 至 
16000 

1000 Hz- 电流陷波滤波器 4 分子的固有频率。 

p1676 0.0 至 10 0.01 - 电流陷波滤波器 4 分子的阻尼。 

假设陷波频率为 fsp，陷波宽度为 fBB，陷波深度为 K，那么可以根据以下公式计算滤波器

参数： 

p1663=p1665=fsp 

p1664=fBB / (2 × fsp) 

p1666=(fBB × 10(k/20) )/ (2 × fsp) 
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切换模式 

共计以下两种切换模式： 

 

这两种切换模式不可同时使用。一种模式使能时，另一种被禁止。必须禁止自动优化功能

和增益切换功能才能使用 PI/P 切换功能。当增益切换功能使能时，PI/P 切换功能被禁用

但所做设置不会被清空。 

● 增益切换 

共计五个增益切换模式可选：  

– 禁止增益切换 

– 通过数字量输入信号（G-CHANGE）的增益切换。 

– 通过位置偏移的增益切换 

– 通过位置设定频率的增益切换 

– 通过实际速度的增益切换 

如选择最后三种增益切换模式中的任意一种，则需设置条件阈值。 
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● 速度环 PI/P 切换 

PI/P 切换功能共有五种切换模式可选： 

– 通过扭矩设定值 

– 通过数字量输入信号（G-CHANGE） 

– 通过速度设定值 

– 通过加速度设定值 

– 通过脉冲偏差 

如选择任意 PI/P 切换模式（第二种模式除外），则需设置条件阈值。 
 

  
说明 

PI/P 切换 
PI/P 切换功能在 T 模式（扭矩控制模式）下不可用。 
PI/P 切换会延迟几毫秒响应。 

 

4.3.3.4 低频振动抑制 

低频振动抑制功能为位置设定值滤波功能。它可以抑制频率为 0.5 Hz 至 62.5 Hz 之间的

振动。该功能在 IPos 控制模式下有效。 

相关参数 

当使用低频振动抑制功能时，需要配置下面的参数： 
 

参数 取值范

围 
缺省值 单位 描述 

p29035 0 至 1 0 - 激活谐振抑制。 

• 0：禁用 

• 1：使能 

p31581 0 至 1 0 - 振动抑制滤波器类型。 

• 0：耐用 

• 1：敏感 
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参数 取值范

围 
缺省值 单位 描述 

p31585 0.5 至 
62.5 

1 Hz 振动抑制滤波器频率。 

p31586 0 至 
0.99 

0.03 - 振动抑制滤波器阻尼。 

操作步骤  
 

1. 设置驱动器为伺服关闭状态。 

2. 切换至“查看所有参数”面板设置相关参数。 
• 通过参数 p31581 设置滤波器类型。 

– 0：耐用 

– 1：敏感 
• 通过参数 p31585 设置抑制频率。 

– 可以设置的抑制频率范围为 0.5 Hz 至 62.5 Hz。 
• 通过参数 p31586 设置滤波器阻尼。 

– 可以设置的阻尼范围为 0 至 0.99。 

3. 在下面的面板中设置驱动的控制模式。 

 

4. 在“查看所有参数”面板内通过参数 p29035 使能低频振动抑制功能。 
• 设置 p29035 = 1 激活该功能。 

5. 设置驱动器为伺服使能状态。 
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4.4 诊断 

4.4.1 监控电机状态 
 

 
说明 
该功能仅用于在线模式。 

 

您可使用该功能监控运动数据的实时值。 运动数据和产品信息显示在以下面板上： 
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4.4.2 录波信号 

您可使用该功能在以下面板上录波所连驱动在当前模式下的性能： 

 
 

区域 项目 描述 
  

① 录波配置  打开录波配置窗口。更多信息请参见“录波配置 
(页 107)”。 

开始/停止录

波  

（仅用于在线

模式） 

 开始记录当前录波。  

如需停止录波进程，可点击以下按钮： 

 

② 光标  将光标形状从十字形改为箭头。 

光标以箭头显示时，可直接选择一条曲线并进行

变量计算。  

说明： 

所选曲线以高亮显示。 

 如点击该按钮，可在光标显示为手形以后自由移

动所选曲线。 
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区域 项目 描述 
  

辅助线  垂直光标： 

• 在时域图中，可点击该按钮在图中显示坐标 t1 
和 t2。光标变为 时，可移动 t1 或 t2。 

• 在频域图中，激活该按钮在图中显示高亮坐

标。当光标变为 时，可在图中移动该坐标。 

 水平光标： 

• 在时域图中，可点击该按钮在图中显示坐标 y1 
和 y2。光标变为 时，可移动 y1 或 y2。 

• 在频域图中，该按钮不可用。 

缩放  以特定比例放大当前曲线。 

 以特定比例缩小当前曲线。 

 恢复图中的曲线。 

文件操作 

 
 打开已有的.trc 文件在图中显示曲线。 

 将当前记录的值保存为.trc 格式的文件。 

说明：  
在频域图中，水平光标按钮  不可用。 

③ 图形 • 时域图： 

显示曲线的时域图并记录所测量到的参数值。 

• 频域图： 

可用于计算得出的曲线并显示傅立叶变换。 

④ 时域图 

T 坐标 T（时间）： 

• t1：坐标 t1 的实时值 

• t2：坐标 t2 的实时值 

• dt：自动算出的时间。 

公式如下：  

dt = t2 - t1 
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区域 项目 描述 
  

Y 坐标 Y： 

• y1：坐标 y1 的实时值 

• y2：坐标 y2 的实时值 

• dy：自动算出的取值范围。 

公式如下： 

dy = y2 - y1 

Y(T) • y(t1)：坐标 t1 和所选曲线交点处的实时值。 

• y(t2)：坐标 t2 和所选曲线交点处的实时值。 

• dy(t)：自动算出的实时取值范围。 

公式如下： 

dy(t) = y(t2) - y(t1) 

说明： 

您可通过点击坐标名称来选择坐标，所选坐标显示为黄色。 

频域图 

频率 在图中显示水平光标坐标处的实时频率值。 

振幅 显示水平光标坐标和曲线交点的实时振幅值。 

⑤ 曲线选择 选择一条曲线在图中显示。 

• 时域图： 

共计六条曲线可同时在图中显示。 

• 频域图： 

仅能选择一条曲线在图中显示。 
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4.4.2.1 录波配置 

 

 

编号 功能说明 

① 点击以下按钮可选择模拟信号。 

 

选择录波信号并点击 来确认选择。 或者，可以点击 取

消。 

点击色条定义信号曲线的显示颜色。 

② 点击以下按钮可选择数字信号。 

 

选择录波信号并点击 来确认选择。 或者，可以点击 取

消。 

点击色条定义信号曲线的显示颜色。 

③ 记录设置： 

您可选择系数并定义录波时钟周期、最大持续时间以及录波持续时间。 
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编号 功能说明 

④ 共计七种触发类型可用： 

• 立即记录（默认设置） 

• 上升沿触发 

说明：  

数字量信号必须设为 1。否则，上升沿将不会被触发。 

• 下降沿触发 

说明：  

数字量信号必须设为 0。否则，下降沿将不会被触发。 

• 容忍区间内触发 

• 容忍区间外触发 

• 告警触发 

• 故障触发 

触发类型设置： 

• 最后六种触发类型需要选择预触发或后触发以及触发信号。 

• 第四、五种触发类型需要在文本框内输入阈值上/下限。 

4.4.3 测量机械性能 

测量功能用于控制器优化。您可使用测量功能通过简单的参数设置禁止更高级控制环的影

响，并能分析单个驱动的动态响应。 

可选择预定义的测量功能来更简单的执行控制器优化。操作模式根据测量功能自动设置。  

● 速度控制器设定值频率响应（在速度设定值滤波器之前） 

所有更高级控制环打开时，速度控制环关闭。对于速度控制器上的设定值频率响应来

说，速度设定值由 PRBS 信号激活。信号的评估在频率范围内进行。 

● 速度控制系统（电流设定值滤波器后的激励） 

所有更高级控制环打开时，速度控制环关闭。对于速度控制器上的速度控制器系统测

量来说，速度设定值由 PRBS 信号激活。信号的评估在频率范围内进行。 

● 电流控制器设定值频率响应（在电流设定值滤波器之后） 

对于速度控制器上的设定值频率响应来说，速度设定值由 PRBS 信号激活。信号的评

估在频率范围内进行。 
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说明 
测量机械性能仅在在线模式下可用。 

 

概述 

 
 

区域 项目 描述 

① 测量功能 • 速度控制器设定值频率响应（在速度设定值滤波器之前） 

• 速度控制系统（电流设定值滤波器后的激励） 

• 电流控制器设定值频率响应（在电流设定值滤波器之后） 

振幅 要输入的信号幅值。 
对于电流控制器来说，该值为以百分比表示的相对值。该值为参考电

流（p2002）。对于速度控制器来说，幅值总以物理单位计。 

偏移量 附加在测试信号上的直流分量。 
该值和幅值的规格一样。请注意运行时的测量值保存时已减去偏移

量。 
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区域 项目 描述 

带宽 测量带宽可通过 PRBS 信号来激活。 

带宽 = 1/(2*采样频率)。由于仅最小采样时间（0.25ms）的 2n 倍可

用，可执行的带宽就被量子化了。 

② 伺服使能/伺服关使能 点击 会出现以下警告：  

 

点击 确认获得所连驱动的控制优先权。  

 
变成 。如需放弃控制优

先权，则可直接点击此按钮。 

开始录波  点击此按钮开始录波。 

说明： 

录波进行时，不可停止录波，仅能等待录波完成。 

③ 光标  将光标形状从十字形改为箭头。光标以箭头显示时，可直接选择一条

曲线并进行变量计算。  

说明： 

所选曲线以高亮显示。 

 如点击该按钮，可在光标显示为手形以后自由移动所选曲线。 

辅助线  垂直光标： 

在时域图中，可点击该按钮在图中显示坐标 t1 和 t2。光标变为 时，

可移动 t1 或 t2。 

在频域图中，激活该按钮在图中显示高亮坐标。当光标变为 时，可

在图中移动该坐标。  

 水平光标： 

• 在时域图中，可点击该按钮在图中显示坐标 y1 和 y2。光标变为

时，可移动 y1 或 y2。 

• 在频域图中，该按钮不可用。 
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区域 项目 描述 

缩放  以特定比例放大当前曲线。 

 以特定比例缩小当前曲线。 

 恢复图中的曲线。 

文件操作  打开已有的.trc 文件在图中显示曲线。 

 将当前记录的值保存为.trc 格式的文件。 

说明： 
在频域图中，水平光标按钮  不可用。 

④ 

 

图形 • 时域图： 

显示曲线的时域图并记录所测量到的参数值。 

• 频域图： 

可用于计算得出的曲线并显示傅立叶变换。 

• 伯德图： 

可用于计算出的曲线。  

⑤ 时域图 

T 坐标 T（时间）： 

• t1：坐标 t1 的实时值 

• t2：坐标 t2 的实时值 

• dt：自动算出的时间。 

计算公式如下： 
dt = t2 - t1 

Y 坐标 Y： 

• y1：坐标 y1 的实时值 

• y2：坐标 y2 的实时值 

• dy：自动算出的取值范围。 

计算公式如下： 
dy = y2 - y1 
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区域 项目 描述 

Y(T) • y(t1)：坐标 t1 和所选曲线交点处的实时值。 

• y(t2)：坐标 t2 和所选曲线交点处的实时值。 

• dy(t)：自动算出的实时取值范围。 

计算公式如下： 
dy(t) = y(t2) - y(t1) 

说明： 

您可通过点击坐标名称来选择坐标，所选坐标显示为黄色。 

频域图 

频率 在图中显示水平光标坐标处的实时频率值。 

振幅 显示水平光标坐标和曲线交点的实时振幅值。 

伯德图 

频率 在图中显示水平光标坐标处的实时频率值。 

振幅 显示水平光标坐标和曲线交点的实时振幅值。 

⑥ 曲线选择 选择一条曲线在图中显示。 

• 时域图： 

共计六条曲线可同时在图中显示。 

• 频域图： 

仅能选择一条曲线在图中显示。 
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4.5 与 PLC 通讯 
 

SINAMICS V90 可通过 RS485 接口的 USS 协议与 PLC 进行通信。您可以通过参数设置

为 RS485 接口选择 USS 或者 Modbus RTU 协议。USS 为默认总线设置。建议使用屏蔽

双绞线作为 RS485 通信电缆。 

4.5.1 USS 通信 

SINAMICS V90 伺服驱动通过 RS485 电缆与 PLC 通信并使用标准 USS 通信协议。通信

建立之后，可以通过 USS 通信协议改变位置设定值和速度设定值。通过 USS 通信协

议，伺服驱动也可以与 PLC 进行实际速度，扭矩以及报警的传输。 

报文格式 

报文格式如下所示： 
 

STX LGE ADR PKE IND PWE PWE BCC 
 STX：正文开始 

LGE：长度 

ADR：从站地址 

PKE：参数 ID 

IND：子下标 

PWE：参数值 

BCC：块校验字符 

相关参数 

可以通过 USS 访问以下参数： 
 

参数 描述 参数 描述 

p1001 内部速度设定值 1 r0020 平滑的速度设定值 

p1002 内部速度设定值 2 r0021 平滑的实际速度值 

p1003 内部速度设定值 3 r0026 平滑的直流母线电压 

p1004 内部速度设定值 4 r0027 平滑的实际电流绝对值  
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参数 描述 参数 描述 

p1005 内部速度设定值 5 r0031 平滑的实际扭矩值 

p1006 内部速度设定值 6 r0032 平滑的有效功率实际值 

p1007 内部速度设定值 7 r0034 电机热负载功率 

p2617[0...
7] 

内部位置设定值 r0807 控制权激活 

p2618[0...
7] 

内部位置设定值的速度 r2521 LR 实际位置值 

p2572 IPos 最大加速度 r2556 LR 设定值平滑后的位置设定值 

p2573 IPos 最大减速度   
 

 

 
说明 
BOP、V-ASSISTANT 以及 USS 在存取参数时没有优先级的区分，被存取参数的值取决

于最后对其进行存取的操作。 
 

操作步骤  
 

1. 设置驱动器为伺服关闭状态。 

2. 切换至“查看所有参数”面板设置相关参数。 
• 通过参数 p29004 配置 RS485 总线地址。 

– 可配置的从站地址为 1 至 31。 
• 通过参数 p29007 设置通信协议。 

– 设置 p29007 =1 使用 USS 通信协议。 
• 通过参数 p29009 设置传输波特率。 

3. 在下面的面板中设置驱动的控制模式。 

 

4. 保存参数并重启驱动。 
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5. 通过 USS 存取参数。 
• 在 IPos 控制模式下，可以通过 USS 存取下列参数： 

– p2617[0...7]、p2618[0...7]、p2572、p2573 
• 在 S 控制模式下，可以通过 USS 存取下列参数： 

– p1001 至 p1007 
• 通过 USS 可以对以下参数进行监控： 

– r0020、r0021、r0026、r0027、r0031、r0032、r0034、r0807、r2556 
和 r2521 

 

 
说明 
S7-200、S7-200 SMART V1.0 和 S7-1200 的 USS 协议通信库不支持与 SINAMICS V90 
伺服驱动的通信。 

 

4.5.2 Modbus 通信 

SINAMICS V90 伺服驱动通过 RS485 电缆可与 PLC 使用标准 Modbus 通信协议进行通

信。V90 支持 Modbus RUT 数据格式，不支持 Modbus ASCII 数据格式。伺服驱动的寄

存器可以通过通过 Modbus 的 FC3 功能代码读取，并通过 FC6 功能代码（单一寄存器）

或 FC16 功能代码（多寄存器）写入。SINAMICS V90 仅支持三种功能代码。如果收到

带有未知功能代码的请求，从站会返回错误消息。 

操作步骤 
 

1. 设置驱动器为伺服关闭状态。 

2. 切换至“查看所有参数”面板设置相关参数。 
• 通过参数 p29004 配置 RS485 总线地址。 

– 可配置的从站地址为 1 至 31。 
• 通过参数 p29007 设置通信协议。 

– 设置 p29007 =2 使用 Modbus 通信协议。 
• 通过参数 p29008 选择 Modbus 控制源。 

– p29008 = 1：设定值和控制字来自于 Modbus PZD 

– p29008 = 2：无控制字 
• 通过参数 p29009 设置传输波特率。 
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3. 在下面的面板中设置驱动的控制模式。 

 

4. 保存参数并重启驱动。 

5. 配置 PLC 相关参数。 

说明： 

需确保 PLC 的波特率与驱动设置一致。 

设置 PLC 校验方式为偶校验。 

6. 通过 PLC 写控制字。 

说明： 

必须设置寄存器 40100 的位 10 为 1 以允许 PLC 控制驱动。 

需要触发 OFF1 的上升沿将电机设置为伺服使能状态，OFF2 和 OFF3 必须设

置为 1.第一次伺服使能时必须执行该步骤。 

7. 通过 PLC 写入设定值，查看状态字。 

示例 

下面通过一个示例来说明该功能的操作步骤。示例为在 S 控制模式下，使用来自于 
Modbus 的设定值和控制字作为 Modbus 控制源。  
 

1. 为驱动设置 RS485 总线地址。 
• p29004 = 1 

2. 通过参数 p29007 选择 Modbus 协议。 
• p29007 = 2 

3. 通过参数 p29008 选择 Modbus 控制源。 
• p29008 = 1 

4. 通过参数 p29009 设置传输波特率。 
• p29009 = 8 (38400 波特) 

5. 保存参数并重启驱动。 

6. 设置驱动的工作模式为 S 控制模式。 
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7. 配置 PLC 相关参数。 

 

说明： 

需确保 PLC 的波特率与驱动设置一致。 

设置 PLC 校验方式为偶校验（parity = 2）。 

8. 通过寄存器 40100 写入需要的控制字。 

 

说明： 

必须设置寄存器 40100 的位 10 为 1 以允许 PLC 控制驱动。 

需要触发 OFF1 的上升沿将电机设置为伺服使能状态，OFF2 和 OFF3 必须设置为

1.第一次伺服使能时必须执行该步骤。 

例如：首先，将 0x41E 写入寄存器 40100 中，然后再将 0x41F 写入寄存器 40100 
中。此时电机被设置为伺服使能状态。您可以通过下面的控制字定义表来查看

“0x41E”和“0x41F”的含义。 
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9. 将速度设定值写入寄存器 40101 中。 

 

说明： 

可以通过定标系数来计算实际速度值。0x4000 代表 100% × 电机额定转速的值。

因此，0x2000 代表电机额定转速的一半。 

关于 Modbus 通信功能的更多详情请参见 SINAMICS V90，SIMOTICS S-1FL6 操
作说明。 

映射表 

SINAMICS V90 伺服驱动支持以下寄存器。“访问类型”一列中的“R”、“W”、“R/W”分别代

表读、写、读/写。 
 

寄存编号 描述 Modbus 
访问类型 

单位 定标系数 范围或开/
关文本 

数据/参数 

40100 控制字（PTI、IPos、
S、T） 

R/W - 1 - 过程数据 1，接收

字，PZD1 

40101 速度设定值（S） R/W - 0x4000 hex 
= 100% × 
电机额定转

速 

- 过程数据 2，接收

字，PZD2 

40102 位置设定值高字

（IPos） 
R/W LU 1 -

21474826
48 至 
21474826
47 

过程数据 3，接收

字，PZD3 

40103 位置设定值低字

（IPos） 
R/W LU 1 过程数据 4，接收

字，PZD4 

40110 状态字（PTI、IPos、
S、T） 

R - 1 - 过程数据 1，发送

字，PZD1 
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寄存编号 描述 Modbus 
访问类型 

单位 定标系数 范围或开/
关文本 

数据/参数 

40111 实际速度（PTI、
IPos、S、T） 

R - 0x4000 hex 
= 100% × 
电机额定转

速 

- 过程数据 2，发送

字，PZD2 

40112 实际位置高字（PTI、
IPos） 

R LU 1 -
21474826
48 至 
21474826
47 

过程数据 3，发送

字，PZD3 

40113 实际位置低字（PTI、
IPos） 

R LU 1 过程数据 4，发送

字，PZD4 

40200 DO 1 R/W - 1 高/低 r0747.0 

40201 DO 2 R/W - 1 高/低 r0747.1 

40202 DO 3 R/W - 1 高/低 r0747.2 

40203 DO 4 R/W - 1 高/低 r0747.3 

40204 DO 5 R/W - 1 高/低 r0747.4 

40205 DO 6 R/W - 1 高/低 r0747.5 

40220 AO 1 R % 100 -100.0 至 
100.0 

- 

40221 AO 2 R % 100 -100.0 至 
100.0 

- 

40240 DI 1 R - 1 高/低 r0722.0 

40241 DI 2 R - 1 高/低 r0722.1 

40242 DI 3 R - 1 高/低 r0722.2 

40243 DI 4 R - 1 高/低 r0722.3 

40244 DI 5 R - 1 高/低 r0722.4 

40245 DI 6 R - 1 高/低 r0722.5 

40246 DI 7 R - 1 高/低 r0722.6 

40247 DI 8 R - 1 高/低 r0722.7 

40248 DI 9 R - 1 高/低 r0722.8 

40249 DI 10 R - 1 高/低 r0722.9 

40260 AI 1 R % 100 -300.0 至 
300.0 

- 
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寄存编号 描述 Modbus 
访问类型 

单位 定标系数 范围或开/
关文本 

数据/参数 

40261 AI 2 R % 100 -300.0 至 
300.0 

- 

40280 启用 DI 模拟（高位） R/W - 1 高/低 - 

40281 启用 DI 模拟（低位） R/W - 1 高/低 - 

40282 设定值 DI 模拟（高

位） 
R/W - 1 高/低 - 

40283 设定值 DI 模拟（低

位） 
R/W - 1 高/低 - 

40300 功率堆栈代码号 R - 1 0 至 
32767 

- 

40301 V90 OA 版本 R - 1 例如，

104xx 代
表 
V01.04.xx 

p29018[0]/10000 

40320 功率单元额定功率 R kW 100 0.00 至 
327.67 

- 

40321 电流极限值 R/W % 10 10.0 至 
400.0  

- 

40322 斜坡上升时间 R/W s 100 0.0 至 
650.0 

p1120 

40323 斜坡下降时间 R/W s 100 0.0 至 
650.0 

p1121 

40324 参考转速 R rpm 1 6 至 
32767 

额定电机转速 

40325 控制模式 R/W - 1 0 至 8 p29003 

40340 速度设定值 R rpm 1 -16250 至 
16250 

r0020 

40341 转速实际值 R rpm 1 -16250 至 
16250 

r0021 

40344 直流母线电压 R V 1 0 至 
32767 

r0026 
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寄存编号 描述 Modbus 
访问类型 

单位 定标系数 范围或开/
关文本 

数据/参数 

40345 电流实际值 R A 100 0 至 
163.83 

r0027 

40346 实际扭矩值 R Nm 100 -325.00 至 
325.00 

r0031 

40347 有效功率实际值 R kW 100 0 至 
327.67 

r0032 

40348 能源消耗 R kWh 1 0 至 
32767 

- 

40349 优先控制权 R - 1 手动/自动 r0807 

40350/40351 位置设定值 R LU 1 -
21474826
48 至 
21474826
47 

r2556 

40352/40353 实际位置值 R LU 1 -
21474826
48 至 
21474826
47 

r2521[0] 

40354 电机利用率 R % 100 -320.00 至 
320.00 

r0034 

40400 故障号，索引 0 R - 1 0 至 
32767 

- 

40401 故障号，索引 1 R - 1 0 至 
32767 

- 

40402 故障号，索引 2 R - 1 0 至 
32767 

- 

40403 故障号，索引 3 R - 1 0 至 
32767 

- 

40404 故障号，索引 4 R - 1 0 至 
32767 

- 

40405 故障号，索引 5 R - 1 0 至 
32767 

- 
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寄存编号 描述 Modbus 
访问类型 

单位 定标系数 范围或开/
关文本 

数据/参数 

40406 故障号，索引 6 R - 1 0 至 
32767 

- 

40407 故障号，索引 7 R - 1 0 至 
32767 

- 

40408 报警号 R - 1 0 至 
32767 

- 

40800/40801 内部位置设定值 1 R/W LU 1 -
21474826
48 至 
21474826
47 

P2617[0] 

40802/40803 内部位置设定值 2 R/W LU 1 -
21474826
48 至 
21474826
47 

p2617[1] 

40804/40805 内部位置设定值 3 R/W LU 1 -
21474826
48 至 
21474826
47 

p2617[2] 

40806/40807 内部位置设定值 4 R/W LU 1 -
21474826
48 至 
21474826
47 

p2617[3] 

40808/40809 内部位置设定值 5 R/W LU 1 -
21474826
48 至 
21474826
47 

p2617[4] 
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寄存编号 描述 Modbus 
访问类型 

单位 定标系数 范围或开/
关文本 

数据/参数 

40810/40811 内部位置设定值 6 R/W LU 1 -
21474826
48 至 
21474826
47 

p2617[5] 

40812/40813 内部位置设定值 7 R/W LU 1 -
21474826
48 至 
21474826
47 

p2617[6] 

40814/40815 内部位置设定值 8 R/W LU 1 -
21474826
48 至 
21474826
47 

p2617[7] 

40840/40841 内部位置设定值 1 的
速度 

R/W 1000 
LU/min 

1 1 至 
40000000 

p2618[0] 

40842/40843 内部位置设定值 2 的
速度 

R/W 1000 
LU/min 

1 1 至 
40000000 

p2618[1] 

40844/40845 内部位置设定值 3 的
速度 

R/W 1000 
LU/min 

1 1 至 
40000000 

p2618[2] 

40846/40847 内部位置设定值 4 的
速度 

R/W 1000 
LU/min 

1 1 至 
40000000 

p2618[3] 

40848/40849 内部位置设定值 5 的
速度 

R/W 1000 
LU/min 

1 1 至 
40000000 

p2618[4] 

40850/40851 内部位置设定值 6 的
速度 

R/W 1000 
LU/min 

1 1 至 
40000000 

p2618[5] 

40852/40853 内部位置设定值 7 的
速度 

R/W 1000 
LU/min 

1 1 至 
40000000 

p2618[6] 

40854/40855 内部位置设定值 8 的
速度 

R/W 1000 
LU/min 

1 1 至 
40000000 

p2618[7] 

40880/40881 IPos 最大加速度 R/W 1000 
LU/s2 

1 1 至 
2000000 

p2572 



任务导航  
 

 SINAMICS V-ASSISTANT 在线帮助 
124 操作手册, 09/2015, A5E36618057 

寄存编号 描述 Modbus 
访问类型 

单位 定标系数 范围或开/
关文本 

数据/参数 

40882/40883 IPos 最大减速度 R/W 1000 
LU/s2 

1 1 至 
2000000 

p2573 

40884/40885 IPOS 加加速度限制 R/W 1000 
LU/s3 

1 1 至 
10000000
0 

p2574 

40900 内部速度设定值 1 R/W - 0x4000 hex 
= 100% × 
电机额定转

速 

-
210000.00
0 至 
210000.00 

p1001 

40901 内部速度设定值 2 R/W - 0x4000 hex 
= 100% × 
电机额定转

速 

-
210000.00
0 至 
210000.00 

p1002 

40902 内部速度设定值 3 R/W - 0x4000 hex 
= 100% × 
电机额定转

速 

-
210000.00
0 至 
210000.00 

p1003 

40903 内部速度设定值 4 R/W - 0x4000 hex 
= 100% × 
电机额定转

速 

-
210000.00
0 至 
210000.00 

p1004 

40904 内部速度设定值 5 R/W - 0x4000 hex 
= 100% × 
电机额定转

速 

-
210000.00
0 至 
210000.00 

p1005 

40905 内部速度设定值 6 R/W - 0x4000 hex 
= 100% × 
电机额定转

速 

-
210000.00
0 至 
210000.00 

p1006 

40906 内部速度设定值 7 R/W - 0x4000 hex 
= 100% × 
电机额定转

速 

-
210000.00
0 至 
210000.00 

p1007 
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寄存编号 描述 Modbus 
访问类型 

单位 定标系数 范围或开/
关文本 

数据/参数 

40932/40933 MDI 位置设定值速度 R/W 1000 
LU/min 

1 1 至 
21474826
47 

p2691 

40934 MDI 加速度倍率 R/W % 100 0.1 至 100 p2692 

40935 MDI 减速度倍率 R/W % 100 0.1 至 100 p2693 

40950 内部扭矩设定值 R/W % 100 -100 至 
100 

p29043 

过程数据概览 
 

控制模式 PTI IPos S T 

控制数

据 
40100 PTI 控制模式控制字 IPos 控制模式控制

字 
S 控制模式控制字 T 控制模式控制字 

40101 - - 速度设定值 - 

40102 - 位置设定值高字 - - 

40103 - 位置设定值低字 - - 

状态数

据 
40110 状态字 状态字 状态字 状态字 

40111 实际速度 实际速度 实际速度 实际速度 

40112 实际位置高字 实际位置高字 - - 

40113 实际位置低字 实际位置低字 - - 
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寄存器 40100 定义 
 

位 PTI 控制模式 IPos 控制模式 
信号 描述 信号 描述 

0 SON_OF
F1 

通过上升沿伺服使能（脉冲可以被

使能） 

0：OFF1（通过斜坡函数发生器停

车，脉冲被取消，准备上电就绪） 

SON_OF
F1 

通过上升沿伺服使能（脉冲可以被

使能） 

0：OFF1（通过斜坡函数发生器停

车，脉冲被取消，准备上电就绪） 

1 OFF2 1：无 OFF2（允许使能） 

0：OFF2（立即取消脉冲，上电被

禁止） 

OFF2 1：无 OFF2（允许使能） 

0：OFF2（立即取消脉冲，上电被

禁止） 

2 OFF3 1：无 OFF3（允许使能） 

0：OFF3（快速停车，脉冲被消除

且上电被禁止） 

OFF3 1：无 OFF3（允许使能） 

0：OFF3（快速停车，脉冲被消除

且上电被禁止） 

3 OPER 1：允许运行（脉冲可以被使能） 

0：禁止运行（取消脉冲） 

OPER 1：允许运行（脉冲可以被使能） 

0：禁止运行（取消脉冲） 

4 预留 - SETP_AC
C 

触发上升沿来接收 MDI 设定值 

5 预留 - TRANS_T
YPE SE 

1：立即接收新的设定值 

0：通过触发上升沿来接收新的设定

值  

6 预留 - POS_TYP 1：绝对定位 

0：相对定位 

7 RESET 复位故障 RESET 复位故障 

8 预留 - 预留 - 

9 预留 - 预留 - 

10 PLC 使能 PLC 的控制权 PLC 使能 PLC 的控制权 

11 预留 - 预留 - 

12 预留 - 预留 - 

13 预留 - SREF 启动回参考点（对于回参考点模式 
0，用作 REF 信号） 

14 预留 - 预留 - 

15 预留 - 预留 - 
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位 S 控制模式 T 控制模式 

信号 描述 信号 描述 

0 SON_OF
F1 

通过上升沿伺服使能（脉冲可以被

使能） 

0：OFF1（通过斜坡函数发生器停

车，脉冲被取消，准备上电就绪） 

SON_OF
F1 

通过上升沿伺服使能（脉冲可以被

使能） 

1 OFF2 1：无 OFF2（允许使能） 

0：OFF2（立即取消脉冲，上电被

禁止） 

OFF2 1：无 OFF2（允许使能） 

0：OFF2（立即取消脉冲，上电被

禁止） 

2 OFF3 1：无 OFF3（允许使能） 

0：OFF3（快速停车，脉冲被消除

且上电被禁止） 

OFF3 1：无 OFF3（允许使能） 

0：OFF3（快速停车，脉冲被消除

且上电被禁止） 

3 OPER 1：允许运行（脉冲可以被使能） 

0：禁止运行（取消脉冲） 

OPER 1：允许运行（脉冲可以被使能） 

0：禁止运行（取消脉冲） 

4 EN_PAM
P 

1：运行条件（斜坡函数发生器可以

被使能） 

0：禁用斜坡函数发生器（设置斜坡

函数发生器的输出为零） 

预留 - 

5 预留 - 预留 - 

6 预留 - 预留 - 

7 RESET 复位故障 RESET 复位故障 

8 预留 - 预留 - 

9 预留 - 预留 - 

10 PLC 使能 PLC 的控制权 PLC 使能 PLC 的控制权 

11 Rev 旋转方向反转 预留 - 

12 预留 - 预留 - 

13 预留 - 预留 - 

14 预留 - 预留 - 

15 预留 - 预留 - 
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说明 
在使用来自 Modbus 的设定值和控制字作为 Modbus 控制源（p29008 = 1）时，以下信

号会被 Modbus 控制字占用。这些信号仅能通过 Modbus 控制字使能而不能通过外部 DI 
端子使能。 

• PTI 控制模式：SON 

• IPos 控制模式：SON、SREF（对于回参考点模式 0，用作 REF 信号） 

• S 控制模式：SON、CWE/CCWE 

• T 控制模式：SON 
 

 
说明 
在 IPos 控制模式中，当选择相对定位后，必须设置使用上升沿（位 5 = 0）来接收 MDI 
设定值；否则会出现故障 F7488。 

 

 
说明 
在 IPos 控制模式下，当使用 Modbus 为模态轴执行绝对定位时，可以通过参数 p29230 
来选择 MDI 的方向。 

 

 
说明 
在寄存器 40100 中，所有预留的位均需要被设置为 0。 

 

寄存器 40110 定义 
 

位 PTI、IPos、S 和 T 控制模式 
信号 描述 

0 RDY 伺服准备就绪 

1 FAULT 故障状态 

2 INP 位置到达信号 

3 ZSP 零速检测 

4 SPDR 速度达到 

5 TLR 达到扭矩限制 

6 SPLR 达到速度限制 

7 MBR 电机抱闸 
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位 PTI、IPos、S 和 T 控制模式 
信号 描述 

8 OLL 达到过载水平 

9 WARNING 1 达到警告 1 条件 

10 WARNING 2 达到警告 2 条件 

11 REFOK 回参考点 

12 MODE 2 处于第二种控制模式 

13 预留 - 

14 预留 - 

15 预留 - 

参数定标 

由于受到 Modbus 协议中整数数据的限制，在发送驱动参数值之前有必要将其进行换算。

通过定标可实现这一换算，参数定标是用一个系数乘以带有一位小数的参数值，从而去除

其小数部分。具体的定标系数见上表。 
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Ｇ 

工作模式, 15 
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工具菜单概述, 27 
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Ｊ 
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Ｋ 
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Ｌ 
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扭矩限制, 57 
扭矩控制模式 
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Ｗ 
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