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前言 

用户文件 

 

警告 

在安装和调试变频器之前 请您务必阅读以下安全规则和警告 以及设备上粘贴的所有警

示标志 确保警示标志置于醒目的地方 并更换已脱落或损坏的标志  

 

由以下各处得到的信息也是有效的  

纽伦堡技术支持部 

纽伦堡 

电话  +49 (0) 180 5050 222 

传真  +49 (0) 180 5050 223 

Email  techsupport@ad.siemens.de 

星期一至星期五 上午 7 00 至下午 5 00 当地时间  

西门子 中国 有限公司技术支持部 

北京 

电话  010 – 64738566 

传真  010 – 64731096 64719783 

Email  adcs@pek1.siemens.com.cn 

互联网地址 

用户可以在以下网址查到技术资料和一般信息  

http //www.ad.siemens.com.cn/products/sd 

联系地址  

如果您在阅读本手册时有什麽疑问或问题 请根据本手册封底的地址与西门子公司的办事处联

系  

 

 
 

 

 

 



前言 

MICROMASTER  440 操作说明书 ii

报警信息及其含义 
 

 

危险 

本手册以及变频器上带有 警示标志 的 危险 是指 如果不遵守有关要求 不采取相应

措施 就会造成死亡或严重的人身伤害  
 

 

警告 

本手册以及变频器上带有 警示标志 的 警告 是指 如果不遵守有关要求 不采取相应

措施 就存在有可能造成死亡或严重人身伤害的潜在危险  
 

 

注意 

本手册以及变频器上带有 警示标志 的 注意 是指 如果不遵守有关要求 不采取相应

措施 就存在导致轻度或中等程度人身伤害的潜在危险  
 

 
注意 

本手册以及变频器上不带 警示标志 的 注意 是指 如果不遵守有关要求 不采取相应

措施 就存在导致财产损失的潜在危险  
 

 提示 

本手册中的 提示 是指 如果使用者对提示的问题不加注意 就可能出现不希望有的结果

或状态  
 

 说明 

本手册中的 说明 是指出有关产品的重要信息 手册中的黑体字部分是要特别加以注意的

问题  
 

 经过认证的人员 

本手册以及变频器的标志上所谓 经过认证的人员 是指 在本设备上进行工作的人员必须

熟悉设备的安装 调试以及投入运行的步骤和要求 并能避免生产中出现的各种紧急情况  
他 她 们还必须具备下列条件  
1. 受过专门培训并考试合格 能够按照常规和本手册规定的安全操作步骤的要求对电路和

设备进行上电 断电 清扫 接地和线路连接等各种操作  
2. 受过培训 能够按照常规和本手册规定的安全操作步骤的要求 正确进行保护设备的维

护和使用  
3. 受过急救方面的培训  

 

 ♦ PE 通过接地导体的保护性接地 接地导体的截面大小应能保证在 PE 接地点与接地母

线短接的情况下接地点的电压不超过 50 伏 通常 该点用于变频器的接地  

♦ 接地点 其参考电压可达到与地电压相同的值 通常 该点用于电动机的接地  

只能用于指定的应用领域 

本变频器只能用于手册中指明的应用领域 而且只能与西门子公司推荐和认可的器件和部件一起

使用  

 

 



前言 

MICROMASTER  440 操作说明书 
iii

安全指导 

以下的 警告 注意 和 提示 是为了您的安全而提出的 是防止设备或与其连接的部件

受到损伤而采取的一项措施 在处理 MICROMASTER 440 变频器的相关事项时 通常都要涉及

本节中列出的 警告 注意 和 提示 它们分为以下几类 常规的 有关运输和存放

调试 操作 维修以及拆卸和废品处理的  

特殊的 警告 注意 和 提示 适用于特殊的操作 放在有关章节的开头 并在该章节

需要的地方再加以重复或补充  

请仔细阅读这些 警告 注意 和 提示 因为它们为您提供了人身安全的保障 并且有

助于延长 MICROMASTER 440 变频器以及与之连接的设备的使用寿命  

常规的 

 

警告 

Ø 本设备带有危险电压 而且它所控制的是带有潜在危险的转动机件 如果不遵守 警

告 的规定 或不按本手册的要求进行操作 就可能会造成死亡 严重的人身伤害或

重大的财产损失  

Ø 只有经过认证合格的专业人员才允许操作本设备 并且在使用设备之前要熟悉本手册

中所有的安全说明和有关安装 操作和维护的规定 正确地进行搬运装卸 就 位安装

和操作维护 是实现本设备安全和成功地投入运行的可靠保证  

Ø 注意触电的危险 即使电源已经切断 变频器的直流回路电容器上仍然带有危险电 
压 因此 在电源关断 5 分钟以后才允许打开本设备  
即使变频器处于不工作状态 以下端子仍然可能带有危险电压: 

♦ 电源端子 L/L1, N/L2, L3 或 U1/L1, V1/L2, W1/L3 

♦ 电动机端子 U, V, W 或 U2/T1, V2/T2, W2/T3 
♦ 以及端子(根据外形尺寸的不同) DC+/B+, DC-, B-, DC/R+ 或 C/L+, D/L- 

Ø 以 马力 为单位的额定功率是根据西门子的 1LA 电动机给出的 而且仅仅是指导性

的 它们不一定与 UL 或 NEMA 以马力为单位的额定功率一致  

 

 

注意 

♦ 防止儿童和公众接触或接近本设备! 

♦ 本设备只能按照制造商规定的用途来使用 未经授权的改装或使用非本设备制造商所出

售或推荐的零配件 可能导致火灾 触电和其它伤害  

 

 提示 

♦ 请将本 手册 放在变频设备附近容易找到的地方 保证所有的使用人员都使用方便  

♦ 在处于运行状态的带电设备上进行测量或测试时 必须遵守安全法规 VBG4.0 的规定

特别是其第§8 节关于 带电部件上工作时允许的安全距离 的规定 实际操作时 应

该使用适当的电子器具  

♦ 在安装和调试变频器之前 请您务必仔细阅读这些安全规则和警告 以及设备上粘贴的

所有警示标志 确保警示标志置于醒目的地方 并更换已脱落或损坏的标志  
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有关运输和存放的 

 

警告 

♦ 正确的运输 存放 就位和安装 以及细心地操作和维护 对于变频器的正常和安全

运行是至关重要的  

 

 

注意 

♦ 在运输和存放期间要保证变频器不致遭受物理性的冲击和振动 也必须保证它不受雨淋

和不放在环境温度过高的地方 参看本手册的表 4-1  

有关调试的 

 

警告 

♦ 未经培训合格的人员在变频器的器件/系统上工作或不遵守 警告 中的有关规定 就

可能造成严重的人身伤害或重大的财产损失 只有在设备的设计 安装 调试和运行方

面受过培训的经过认证合格的专业人员才允许在本设备的器件/系统上进行工作  

♦ 输入电源线只允许永久性紧固连接 设备必须接地 (按照 IEC 536 Class 1 NEC 和其

它适用的标准)  

♦ 如果采用剩余电流保护器 (RCD) 外形尺寸为 A 至 F的变频器必须采用B 型 RCD 设

备由三相电源供电 并 装有 EMC 滤波器时 一定不要通过接地泄漏断路器 ELCB 
(Earth Leakage Circuit-Breaker - 参看 DIN VDE 0160标准 第 5.5.2 节和 EN50178 第 
5.2.11.1节)与电源连接   

♦ 即使变频器处于不工作状态 以下端子仍然可能带有危险电压  
– 电源端子 L/L1, N/L2, L3 或 U1/L1, V1/L2, W1/L3 

– 电动机端子 U, V, W 或 U2/T1, V2/T2, W2/T3 
– 以及端子(根据外形尺寸的不同) DC+/B+, DC-, B-, DC/R+ 或 C/L+, D/L- 

♦ 本设备不可作为 紧急停车机构 使用 (参看 EN 60204 9.2.5.4) 

 

 

注意 

与变频器连接的电源电缆 电动机电缆和控制电缆都必须按照本手册的图 2 11 所示的方

式进行连接 以避免由于变频器工作所造成的感性和容性干扰  
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有关运行的 

 

警告 

♦ MICROMASTERS 变频器是在高电压下运行  

♦ 电气设备运行时 设备的某些部件上不可避免地存在危险电压  

♦ 按照 EN60204IEC204(VDE0113)的要求 紧急停车设备 必须在控制设备的所有工

作方式下都保持可控性 无论紧急停车设备是如何停止运转的 都不应导致不可控的或

者未曾预料的再次起动  

♦ 在输入电源中断并再次上电之后,一定的参数设置可能会造成变频器的自动再起动  

♦ 无论故障出现在控制设备的什么地方都有可能导致重大的设备损坏 甚至是严重的人身

伤害(即存在潜在的危险故障) 因此 还必须采取附加的外部预防措施或者另外装设用

于确保安全运行的装置 即使在故障出现时也应如此(例如 安装独立的限流开关 机

械联锁等) 

♦ 为了保证电动机的过载保护能够正确动作 输入变频器的电动机参数必须与实际使用的

电动机完全相符  

♦ 本设备可按照 UL508C 第 42 节的要求在变频器内部提供电动机过载保护功能 根据 
P0610(第访问级)和 P0335 I2t 保护功能是在缺省情况下投入 电动机的过载保护功能

也可以采用外部 PTC(缺省情况下 由 P0601 禁止这一功能) 经由数字输入来实 现   

♦ 采用 H 或 K 型熔断器作为保护器件(参看第 5 章的附表)时 本设备适合用于回路对称 
容量不大于 10 000 安培(均方根值)的地方 最大电压为 230V/460V/575V  

♦ 本设备不可作为 紧急停车机构 使用 (参看 EN 60204 9.2.5.4) 

有关维修的 

 

警告 

♦ 设备的维修只能由西门子公司的服务部门 西门子公司授权的维修中心或经过认证合格

并得到授权的人员进行 这些人员应当十分熟悉本手册中提出的所有警告和操作步骤  

♦ 任何有缺陷的部件和器件都必须用相应的备件更换  

♦ 在打开设备进行维修之前 一定要断开电源  

有关拆卸和废品处理的 

 注意 

♦ 变频器的包装箱是可以重复使用的 请保管好包装箱以备将来使用或把它返还给制造

商  

♦ 易卸螺丝和快速插接器便于您拆卸设备的部件 您可以回收这些拆卸下来的部件 并根

据地方当局的要求进行处理 或把它们返还给制造商  
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1 概况 

本章的内容有  

MICROMASTER 440 系列变频器的主要特点  

 
1.1 MICROMASTER 440 通用型变频器 .............................................................................. 1-2 
1.2 特点 ........................................................................................................................... 1-2 
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1.1 MICROMASTER 440 通用型变频器 

MICROMASTER 440 是适合用于三相电动机速度控制和转矩控制的变频器系列 功率范围涵盖

120 W 至 200 kW (恒转矩(VT)方式) 或 250kW (变转矩 (VT) 方式) 的多种型 号可供用户选用  

本变频器由微处理器控制 并采用具有现代先进技术水平的绝缘栅双极型晶体管 IGBT 作为功

率输出器件 因此 它们具有很高的运行可靠性和功能的多样性 其脉冲宽度调制的开关频率是

可选的 因而降低了电动机运行的噪声 全面而完善的保护功能为变频器和电动机提供了良好的

保护  

MICROMASTER440 变频器具有缺省的工厂设置参数时 它是为简单电动机变速驱动系统供电的

理想变频驱动装置 由于 MICROMASTER440 具有全面而完善的控制功能 在设置相关参数以

后 它也适合用于需要多种功能的电动机控制系统  

MICROMASTER 440 既可用于单机驱动系统 也可集成到 自动化系统 中  

1.2 特点 

主要特性 

Ø 易于安装 

Ø 易于调试 

Ø 牢固的 EMC 设计 

Ø 可由 IT 中性点不接地 电源供电 

Ø 对控制信号的响应是快速和可重复的 

Ø 参数设置的范围很广 确保它可对广泛的应用对象进行配置 

Ø 电缆连接简便 

Ø 具有多个继电器输出 

Ø 具有多个模拟量输出 0 - 20mA  

Ø 6 个带隔离的数字输入 并可切换为 NPN/PNP 接线 

Ø 2 个模拟输入  

♦ AIN1 0 - 10 V 0 - 20mA 和-10 至 +10 V 

♦ AIN2 0 - 10 V 0 - 20mA 

Ø 2 个模拟输入可以作为第 7 和第 8 个数字输入 

Ø BiCo 二进制互联连接 技术 

Ø 模块化设计 配置非常灵活 

Ø 脉宽调制的频率高 因而电动机运行的噪音低 

Ø 内置的 RS485 串行通讯接口 

Ø 详尽的变频器状态信息和全面的信息功能 
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性能特征 

Ø 矢量控制 

♦ 无传感器矢量控制 (SLVC) 

♦ 带编码器的矢量控制 (VC) 

Ø V/f 控制 

♦ 磁通电流控制 (FCC) 改善了动态响应和电动机的控制特性 

♦ 多点 V/f 特性 

Ø 自动再起动 

Ø 捕捉再起动 

Ø 滑差补偿 

Ø 快速电流限制 (FCL)功能 避免运行中不应有的跳闸 

Ø 电动机的抱闸制动 

Ø 内置的直流注入制动 

Ø 复合制动功能改善了制动特性 

Ø 供电阻制动(动力制动)用的内置制动单元(仅限外形尺寸为 A 至 F的 MM440 变频器) 

Ø 设定值输入: 

♦ 模拟输入 

♦ 串行通讯接口 

♦ 点动(JOG) 功能 

♦ 电动电位计 

♦ 固定频率设定值 

Ø 斜坡函数发生器 

♦ 起始和结束段带平滑圆弧 

♦ 起始和结束段不带平滑圆弧 

Ø 具有比例 积分和微分特性的 PID 控制器 

Ø 各组参数的设定值可以相互切换 

♦ 电动机数据组 (DDS) 

♦ 命令数据组和设定值信号源 (CDS) 

Ø 自由功能块 

Ø 直流回路电压控制器 

Ø 动力制动的缓冲功能 

Ø 定位控制的斜坡下降曲线 
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保护特性 

Ø 过电压 / 欠电压保护 

Ø 变频器过热保护 

Ø 接地故障保护 

Ø 短路保护 

Ø I2t 电动机过热保护  

Ø PTC / KTY84 温度传感器的电动机保护 

选件 

Ø 请参看第 5 章 
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2 安装 

本章的内容有  

Ø 有关安装的一般数据 

Ø 变频器的外形尺寸 

Ø 最大限度地降低电磁干扰影响的布线原则 

Ø 关于电气安装的细节 

 
2.1 变频器在长期存放后的安装 .......................................................................................... 2-3 
2.2 变频器运行的环境条件 ................................................................................................ 2-4 
2.3 机械安装 .................................................................................................................... 2-6 

2.3.1 外形尺寸为A 型时变频器在标准导轨上的安装 ............................................. 2-11 
2.3.2 通讯选件和/或脉冲编码器模块的安装 .......................................................... 2-12 

2.4 电气安装 .................................................................................................................. 2-13 
2.4.1 概述 .......................................................................................................... 2-13 
2.4.2 电源和电动机的连接 ................................................................................... 2-15 
2.4.3 控制端子 ................................................................................................... 2-21 
2.4.4 电磁干扰 EMI 的防护............................................................................. 2-22 
2.4.5 屏蔽的方法 ................................................................................................ 2-22 
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警告 

♦ 未经培训合格的人员在变频器的器件/系统上工作或不遵守 警告 中的有关规定 就

可能造成严重的人身伤害或重大的财产损失 只有在设备的设计 安装 调试和运行方

面受过培训的经过认证合格的专业人员才允许在本设备的器件/系统上进行工作  

♦ 输入电源线只允许永久性紧固连接 设备必须接地 (按照 IEC 536 Class 1 NEC 和其

它适用的标准)  

♦ 外形尺寸为 A 至 F 的 MM440 变频器只能采用 B 型 ELCB (接地泄漏断路器 Earth 
Leakage Circuit-Breaker )  设备由三相电源供电 而且带有 EMC 滤波器时 一定不要

通过接地泄漏断路器 ELCB ( 参看 DIN VDE 0160 标准 第 5.5.2 节和 EN50178 第 
5.2.11.1节) 与电源连接  

♦ 即使变频器处于不工作状态 以下端子仍然可能带有危险电压  
– 电源端子 L/L1, N/L2, L3 或 U1/L1, V1/L2, W1/L3 

– 连接电动机的端子 U, V, W 或 U2/T1, V2/T2, W2/T3 

– 以及端子 DC+/B+, DC-, B-, DC/R+ 或 C/L+, D/L- (取决于是哪种外形尺寸的变 频
器 ) 

♦ 在电源开关断开以后 必须等待 5 分钟 使变频器放电完毕 才允许开始安装作业  

♦ 本设备不可作为 紧急停车机构 使用 (参看 EN 60204 9.2.5.4) 

♦ 接地导体的最小截面积必须等于或大于供电电源电缆的截面积  

♦ 如果卸下了前面的盖板(仅指外形尺寸为 FX 和 GX 的 MM440 变频器) 风机的叶片便 
显露出来 当风机正在转动时 存在着造成人身伤害的危险  

 

 

注意 

连接到变频器的供电电源电缆 电动机电缆和控制电缆必须按照下面图 2-11 所示的方式进

行连接 避免由于变频器工作所造成的感性和容性干扰  
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2.1 变频器在长期存放后的安装 

变频器在长期存放后进行安装时, 必须对其中的电容器重新进行处理  

外形尺寸为 A 至 F 的变频器  

存放时间不超过 1 年 无需处理

存放时间为 1 至 2 年 在投运之前, 预加电压1小时

存放时间为 2 至 3 年 投运之前, 按照曲线作加压处理

存放时间为 3 年或3年以上 投运之前, 按照曲线作加压处理

100

50

75

0,5 1

电压

  [%]

时间 t [h]

2 4 6 8  

图2-1 长期存放后投运前变频器的处理 

外形尺寸为 FX 和 GX 的变频器 

处理的方法是在变频器空载的情况下施加 85% 的额定输入电源电压 加压时间至少 30 分钟  
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2.2 变频器运行的环境条件 

温度 

 外形尺寸 A至 F  外形尺寸 FX 和 GX: 

0 20 3010 40 [癈 ]
Ambient temperature

50 55

95

100

[%]
Permissible output current

90

85

450 20 3010 40 [癈 ]

Ambient temperature
-10 50 60

constant torque

variable torque

75

50

25

100

[%]

Permissible output current

 

图2-2 变频器输出电流随工作地点环境温度的降格 

湿度范围 

空气的相对湿度≤ 95% 无结露 

海拔高度 

如果变频器安装在海拔高度>1000mm 或>2000m 的地方 其输出电流和输入电源电压降格的要

求如下图所示  
 

Permissible output current

Installation altitude in m above sea level

Permissible input voltage

80

100

0 1000 2000 3000 4000

%

Installation altitude in m above sea level

77

85

100

0 1000 2000 3000 4000

%

80

Frame Sizes
FX and GX

Frame Sizes
A to F

 

图2-3 安装地点海拔高度与额定参数的降格 

冲击和振动 

不允许变频器掉到地下或遭受突然的撞击 不允许把变频器安装在有可能经常受到振动的地方  

DIN IEC 68 - 2 - 6 规定的机械强度如下  

偏移  0.075mm 10…58Hz  

加速度  9.8m/s2 >58….500Hz  

允许的输出电流 允许的输出电流 

恒转矩 

变转矩 

环境温度 环境温度 

安装地点的海拔高度 

允许的输出电流 允许的输入电源电压 

安装地点的海拔高度 

外形尺寸为
FX 和 GX 

外形尺寸为

A至 F 
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电磁辐射 
不允许把变频器安装在接近电磁辐射源的地方  

大气污染 

不允许把变频器安装在存在大气污染的环境中 例如 存在灰尘 腐蚀性气体等的环境中  

水 
变频器的安装位置切记要远离有可能出现淋水的地方 例如 不要把变频器安装在水管的下面

因为水管的表面有可能结露 禁止把变频器安装在湿度过大和有可能出现结露的地方  

安装和冷却  

 注意 

变频器不得卧式安装 水平位置  

变频器可以一个挨一个地并排安装 中间不需要空隙 当一台变频器安装在另一台变频器之上

时 必须保证满足规定的环境条件  

因此 至少要留有下面规定的间隙  

Ø 外形尺寸为 A B C 时 上部和下部 100mm 

Ø 外形尺寸为 D E 时  上部和下部 300mm 

Ø 外形尺寸为 F时  上部和下部 350mm 

Ø 外形尺寸为 FX 时  上部 250mm 

 下部 150mm 

 前面 40mm 

Ø 外形尺寸为 GX 时  上部 250mm 

 下部 150mm 

 前面 50mm 
在变频器的附近不要安装有对冷却空气流通造成负面影响的其它设备 确认变频器的冷却风口处

于正确的位置 不妨碍空气的流通  
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2.3 机械安装 

 

警告 

♦ 为了保证变频器的安全运行 必须由经过认证合格的人员进行安装和调试 这些人员应

完全按照本操作说明书在下面提出的警告进行操作  
♦ 要特别注意 在安装具有危险电压的设备时 要遵守相关的常规和地方性安装和安全导

则(例如 EN50178) 而且要遵守有关正确使用工具和人身防护装置(PPE)的规定  

♦ 即使变频器不处于运行状态 其电源输入线 直流回路端子和电动机端子上仍然 可能

带有危险电压.因此 断开开关以后还必须等待 5 分钟 保证变频器放电完毕 再开始

安装工作  

♦ 变频器可以一个挨一个地并排安装 中间不需要空隙 当一台变频器安装在另一台变频

器之上时 必须保证规定的环境条件 因此 至少要留有下面规定的间隙  
– 外形尺寸 A, B, C 上部和下部 100 mm 

– 外形尺寸 D, E  上部和下部 300 mm 
– 外形尺寸 F  上部和下部 350 mm 

– 外形尺寸 FX,  上部   250 mm 
   下部   150 mm 
   前面   40 mm 

– 外形尺寸 GX,  上部   250 mm 
   下部   150 mm 
   前面   50 mm 

♦ 如果卸下了前面的盖板(仅指外形尺寸为 FX 和 GX 的 MM440 变频器) 风机的叶片便

显露出来. 当风机正在转动时 存在着造成人身伤害的危险  

从运输集装箱上卸下变频器 仅指外形尺寸为 FX 和 GX 的 MM440 变频器  

运输过程中 是用两个铁质的固定卡件将变频器固定在运输支架上  

 

警告 

注意 变频器的重心不在它的中部 因此 在起吊运输支架时 设备有可能突然改变位置 并

倒向一侧  

1. 将吊车的起吊钢缆与变频器上的起吊环结牢 外形尺寸为 FX 的变频器 图 2-9 有两个起吊

环 外形尺寸为 GX 的变频器 图 2-10 有 4 个起吊环  

2. 将前盖板顶部的两个紧固螺栓卸下  

3. 拧松运输支架上铁质固定卡件的螺栓 将变频器吊离运输支架  

4. 在安装工作结束 并接线完毕以后 将前盖板的两个紧固螺栓固定在门的底部  
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外形尺寸 A 至 F 

1 6 0  m m
6 . 3 0 "

5 5  m m
2 . 2 "

Ø  4 . 5  m m
0 . 1 7 "

Ø  4 . 8  m m
0 . 1 9 "

1 7 4  m m
6 . 8 5 "

1 3 8  m m
5 . 4 3 "

Ø  5 . 5  m m
0 . 2 2 "

2 0 4  m m
8 . 0 3 "

1 7 4  m m
6 . 8 5 "

Frame Size A

Frame Size D Frame Size E Frame Size F

Frame Size B Frame Size C

Ø  1 7 . 5  m m
0 . 6 8 "

4 8 6  m m
19 .13 "

2 3 5  m m
9 . 2 5 "

6 1 6 . 4  m m
24 .27 "

8 1 0  m m
31 .89 "

with
f i l ter

1 1 1 0  m m
43 .70 "

Ø  1 7 . 5  m m
0 . 6 8 " Ø  1 5  m m

0 . 5 9 "

2 3 5  m m
9 . 2 5 "

3 0 0  m m
11 .81 "  

图2-4 MICROMASTER 440 A 至 F 的安装钻孔图 
 

外形尺寸 A 外形尺寸 B 外形尺寸 C 

外形尺寸 D 外形尺寸 F 外形尺寸 E 
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外形尺寸 FX 
 

 

图2-5 外形尺寸为 FX 的 MICROMASTER 440 变频器的安装钻孔尺寸 
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外形尺寸 GX 

 

图 2-6 外形尺寸为 GX 的 MICROMASTER 440 变频器的安装钻孔尺寸 
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表 2-1 MICROMASTER 440 变频器的外形尺寸和螺丝紧固扭矩 

外形尺寸类型 外形尺寸 固定方法 螺丝紧固扭矩 

mm 73 x 173 x 149 
A 宽 x 高 x 深 

inch 2.87 x 6.81 x 5.87 

2M4螺栓 
4M4螺母 
4M4垫圈或固定在导轨上 

2.5 Nm 
带安装固定垫圈 

mm 149 x 202 x 172 
B 宽 x 高 x 深 

inch 5.87 x 7.95 x 6.77 

4M4螺栓 
4M4螺母 
4M4垫圈 

2.5 Nm 
带安装固定垫圈 

mm 185 x 245 x 195 
C 宽 x 高 x 深 

inch 7.28 x 9.65 x 7.68 

4M5螺栓 
4M5螺母 
4M5垫圈 

2.5 Nm 
带安装固定垫圈 

mm 275 x 520 x 245 
D 宽 x 高 x 深 

inch 10.82 x 20.47 x 9.65 

4M8螺栓 
4M8螺母 
4M8垫圈 

3.0 Nm 
带安装固定垫圈 

mm 275 x 650 x 245 
E 宽 x 高 x 深 

inch 10.82 x 25.59 x 9.65 

4M8螺栓 
4M8螺母 
4M8垫圈 

3.0 Nm 
带安装固定垫圈 

mm 350 x 850 mm x 320 
带滤波器时高为 1150  

F 宽 x 高 x 深 

inch 13.78 x 33.46 x 12.60  
带滤波器时高为 45.28  

4M8螺栓 
4M8螺母 
4M8垫圈 

3.0 Nm 
带安装固定垫圈 

mm 326 x 1400 x 356 
FX 宽 x 高 x 深 

inch 12.80 x 55.12 x 12.83 

6M8螺栓 
6M8螺母 
6M8垫圈 

13 Nm +30% 
带安装固定垫圈 

mm 326 x 1533 x 545 
GX 宽 x 高 x 深 

inch 12.8 x 60.35 x 21.46 

6M8螺栓 
6M8螺母 
6M8垫圈 

13 Nm +30% 
带安装固定垫圈 
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2.3.1 外形尺寸为 A 型的变频器在标准导轨上的安装方法 

把变频器安装到 35mm 标准导轨上 EN 50022 标准  

1. 用标准导轨的上闩销把变频器固定到导轨上  

2. 用平口螺丝刀向下按压释放机构 将变频器嵌入导轨的下

闩销  

 

 

 

 
 
 
 
 

 

从导轨上拆卸变频器 

1 为了松开变频器的释放机构 将螺丝刀插入释放机构  

2 向下施加压力 导轨的下闩销就会松开  

3 将变频器从导轨上取下  

 

 

 

 

 

 
 

 

 
导轨的 
上闩销 

导轨的 
下闩销  

释放机构
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2.3.2 通讯选件和/ 或脉冲编码器模块的安装 

外形尺寸 A 至 F 

说明 

在安装以下一些选件时 – PROFIBUS 模块, DeviceNet 模块 CANopen 模块和/或脉冲编码器模

块, 必须加大变频器的安装深度! 

有关的实际数据请参看 操作手册”的相关部分  

外形尺寸 FX 和 GX 

MICROMASTER 440 变频器前盖板的结构设计是使控制模板 通常是 SDP 几乎与前盖板的开

缝同在一个平面上  

如果电子控制箱中要安装的选件不止一个 整个电子控制箱必须对底板重新定位 这样 门的开

缝要再次正确定位  

选件的安装 

Ø 卸掉电子控制箱的前盖板  

Ø 拧松前盖板底部的两个螺丝  

l 吊走前盖板  

l 卸掉电子控制箱的紧固螺栓  

Ø 如图 2-7 所示 在正确的安装位置用螺栓固定电子控制箱  

Ø 安装附加的选件  

Ø 重新装上前盖板  

 

Installation position 2

Installation position 2

Installation position 1

Installation position 1

Standard installation

Standard installation

 

图 2-7 电子控制箱中的选件 

 

安装位置 2 

安装位置 1 

标准安装位置 

标准安装位置 
安装位置 1

安装位置 2 
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2.4 电气安装 

 

警告 

变频器在投入运行时必须可靠接地  

♦ 为了保证变频器的安全运行 必须由经过认证合格的人员进行安装和调试 这些人员应

完全按照本操作说明书在下面提出的警告进行操作  

♦ 要特别注意 在安装具有危险电压的设备时 要遵守相关的常规和地方性安装和安全导

则 例如 EN50178 而且要遵守有关正确使用工具和人身防护装置的规定  

♦ 禁止用高压绝缘测试设备测试与变频器连接的电缆的绝缘  

♦ 即使变频器不处于运行状态 其电源输入线 直流回路端子和电动机端子上仍然可能带

有危险电压 因此 断开开关以后还必须等待 5 分钟 保证变频器放电完毕 再开始安

装工作  

♦ 如果卸下了前面的盖板(仅指外形尺寸为 FX 和 GX 的 MM440 变频器) 风机的叶片便

显露出来 当风机正在转动时 存在着造成人身伤害的危险  

 

 注意 

变频器的控制电缆 电源电缆和与电动机的连接电缆的走线必须相互隔离 不要把它们放

在同一个电缆线槽中或电缆架上  

2.4.1 概述 

 

警告 

变频器投入运行时必须可靠接地 如果不把变频器可靠地接地 装置内可能出现导致人身

伤害的潜在危险  

电源 中性点 不接地 IT 时变频器的运行 

MICROMASTER 4 变频器在供电电源的中性点不接地的情况下是不允许使用的   

电源 中性点 不接地时需要从变频器中拆掉 Y 形接线的电容器 并安装一台输出电抗器

拆卸电容器的操作步骤在附录 D 中介绍  

当输入线中有一相接地短路时仍可继续运行 如果输出有一相接地 MICROMASTER 变频器将

跳闸 并显示故障码 F0001  

具有剩余电流保护器 RCD 时变频器的运行 外形尺寸为 A 至 F  

如果安装了剩余电流保护器 RCD 也称为 ELCB 或 RCCB 运行中您将不会再为

MICROMASTER 变频器运行中不应有的跳闸而烦脑 但要求  

Ø 采用 B 型 RCD  

Ø RCD 的跳闸限定值是 300mA  

Ø 供电电源的中性点接地  

Ø 每台 RCD 只为一台变频器供电  

Ø 输出电缆的长度不超过 50m (屏蔽的) 或 100m (不带屏蔽的)  
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使用长电缆时的运行 Operation with long cables 

电缆长度按以下要求配置时 所有型号的变频器都将按照技术规格的数据满负载运行  

外形尺寸 A 至 F 

Ø 带屏蔽的  50 m 

Ø 不带屏蔽的  100 m 

外形尺寸 FX 和 GX 

Ø 带屏蔽的  100 m 

Ø 不带屏蔽的  150 m 

如果采用产品样本 DA 51.2 中指定的输出电抗器时 以下电缆长度对所有外形尺寸的变频器都是

允许的  

Ø 带屏蔽的  200 m 

Ø 不带屏蔽的  300 m 
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2.4.2 电源和电动机的连接 

 

警告 

变频器在投入运行时必须可靠接地  
♦ 在变频器与电源线连接或更换变频器的电源线之前 就应完成电源线的绝缘测试  

♦ 确信电动机与电源电压的匹配是正确的 不允许把 MICROMASTERS 变频器连接到电

压更高的电源  

♦ 连接同步电动机或并联连接几台电动机时 变频器必须在 U/f 控制特性下 P1300 = 
0 2 或 3 运行  

 

 

注意 

电源电缆和电动机电缆与变频器相应的接线端子连接好以后 在接通电源时必须确信变频

器的前盖已经盖好! 

 

 提示 

♦ 确信供电电源与变频器之间已经正确接入与其额定电流相应的断路器 / 熔断器 请参看

后面第 5 章的表格  
♦ 连接线只能使用一级 60/75oC 的铜线(符合 UL 的规定) 电源接线端子的紧固扭矩请查

阅后面的表 5-2  

电源和电动机端子的接线和拆卸 

在拆下盖板以后 可以拆卸和连接 MICROMASTER 440 变频器与电源和电动机的接线端子 参

看图 2-8 和图 2-10 也可参看附录 B  

当变频器的盖子已经打开并露出接线端子时 电源和电动机端子的接线方法如图 2-11 所示  

制动单元的接线 仅指外形尺寸 FX 和 GX  

在变频器的顶部附有拆卸和连接直流回路接线的窗口 这些接线端子可以连接外部的制动单元

请参看产品样本 DA65.11 或 DA65.10 窗口的位置如图 2-9 和 2-10 所示  

连接导线的最大横断面是 50 mm² 而且 在变频器一侧 电缆的端头应有带热装接线头的扁平

一段 对于保证绝缘气隙和漏电距离 这一措施是非常重要的  
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图 2-8 MICROMASTER 440 的接线端子 

外形尺寸 A 

外形尺寸 F 

外形尺寸 B和 C 

外形尺寸 D和 E 
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图 2-9 MICROMASTER 440 的接线图–外形尺寸为 FX 

吊孔

电源电缆屏蔽层的

接线端子 PE

连接电源电缆端子 

U1/L1,V1/L2,W1/L3的开孔 

连接外部制动单元端子

C/L+D/L-的开孔

电源电缆

U1/L1,V1/L2,W1/L3相

Y 形电容器的接线端子

外部制动单元的连接端子
C/L+D/L-

上调整轨道
上支持螺丝

SDP状态显示板

电子控制箱

下调整轨道

下支持螺丝

风机螺丝

 

控制电缆屏蔽层的接线端子

风机熔断器

变压器适配
电动机电缆 

U2/T1,V2/T2,W2/T3相 
电动机电缆屏蔽层

的接线端子 PE
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图 2-10 MICROMASTER 440 的接线图 – 外形尺寸为 GX 

风机熔断器

吊孔

电源电缆屏蔽层的

接线端子 PE

连接电源电缆端子

U1/L1,V1/L2,W1/L3的开孔

连接外部制动单元端子

C/L+D/L-的开孔

电源电缆

U1/L1,V1/L2,W1/L3相

Y 形电容器的接线端子

外部制动单元的连接端子
C/L+D/L-

SDP 状态显示板

电子控制箱

下调整轨道

下调整螺丝

风机螺丝

控制电缆屏蔽层的接线端子

变压器适配

电动机电缆
U2/T1,V2/T2,W2/T3相

电动机电缆屏蔽层
的接线端子 PE

上调整轨道
上支持螺丝
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外形尺寸 A 至 F 

L2
L1
N

Fuse

Contactor
Optional

Filter

PE PE

Optional
line choke MICROMASTER 1)

PE

L/L1

N/L2

U

V

W

Motor

L3 Single Phase

PE

 

L3
L2
L1

Fuse
Contactor

Optional
Filter

PE PE

Optional
line choke MICROMASTER 1)

PE

L3

L2

L1

U

V

W

Motor

Three Phase

PE

 

1) 带有或不带滤波器 

外形尺寸 FX 和 GX 

L3
L2
L1

Fuse
Contactor

Optional
Filter

PE PE

Optional
line choke MICROMASTER

PE

L3

L2

L1

U

V

W

Motor

3)

2)

 

2) 不带滤波器 

3) 利用接地点将滤波器接地 

图 2-11 电动机和电源的接线方法 
 

3) 

PE 

MICROMASTER1) 

MICROMASTER1) 

MICROMASTER2) 

单相 

接触器 

熔断器 

选件  
进线电抗器 

选件  
滤波器 电动机 

电动机 
选件  
滤波器 

选件  
进线电抗器 接触器 

熔断器 

三相 

电动机 
选件  
滤波器 

选件  
进线电抗器 接触器 

熔断器 
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冷却风机电源电压的匹配(只限外形尺寸为 FX 和 GX 的变频器) 

变频器内装有一个用于电源电压与冷却风机实际运行电压相匹配的变压器  

为了与实际电源电压相吻合 可能需要重新连接变压器一次侧端子的接线  

 

图 2-12 冷却风机电源电压的匹配 

 注意 

如果不重新连接电源电压的接线端子 冷却风机的熔断器可能熔断  

冷却风机熔断器的更换 

外形尺寸 熔断器 (每台变频器 2 个) 推荐的熔断器 
FX (90 kW CT) 1 A / 600 V / 慢熔 Cooper-Bussmann FNQ-R-1, 600 V 

或相当的熔断器 
FX (110 kW CT) 2,5 A / 600 V / 慢熔 Ferraz Gould Shawmut ATDR2-1/2, 600 V 

或相当的熔断器 
GX (132-200 kW CT) 4 A / 600 V / 慢熔 Ferraz Gould Shawmut ATDR4, 600 V 

或相当的熔断器 

 

根据电源电压接线 
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2.4.3 控制端子  

端子号 标识符 功能 
1 - 输出 +10 V 
2 - 输出 0 V 
3 ADC1+ 模拟输入 1 (+) 
4 ADC1- 模拟输入 1 (-) 
5 DIN1 数字输入 1 
6 DIN2 数字输入 2 
7 DIN3 数字输入 3 
8 DIN4 数字输入 4 
9 - 带电位隔离的输出 +24 V / 最大. 100 mA 
10 ADC2+ 模拟输入 2 (+) 
11 ADC2- 模拟输入 2 (-) 
12 DAC1+ 模拟输出 1 (+) 
13 DAC1- 模拟输出 1 (-) 
14 PTCA 连接温度传感器 PTC / KTY84 
15 PTCB 连接温度传感器 PTC / KTY84 
16 DIN5 数字输入 5 
17 DIN6 数字输入 6 
18 DOUT1/NC 数字输出 1 / NC 常闭触头 
19 DOUT1/NO 数字输出 1 / NO 常开触头 
20 DOUT1/COM 数字输出 1 / 切换触头 
21 DOUT2/NO 数字输出 2 / NO 常开触头 
22 DOUT2/COM 数字输出 2 / 切换触头 
23 DOUT3/NC 数字输出 3 / NC 常闭触头 
24 DOUT3/NO 数字输出 3 / NO 常开触头 
25 DOUT3/COM 数字输出 3 / 切换触头 
26 DAC2+ 数字输出 2 (+) 
27 DAC2- 数字输出 2 (-) 
28 - 带电位隔离的输出 0 V / 最大. 100 mA 
29 P+ RS485 串口 
30 P- RS485 串口 

 

 

图 2-13    MICROMASTER 440 变频器的控制端子 

输入和输出端子的详细说明请参看地 3.6 节  
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2.4.4 电磁干扰 EMI 的防护 

变频器的设计允许它在具有很强电磁干扰的工业环境下运行 通常 如果安装的质量良好 就可

以确保安全和无故障的运行 如果您在运行中迂到问题 请按下面指出的措施进行处理  

采取的措施 

Ø 确信机柜内的所有设备都已用短而粗的接地电缆可靠地连接到公共的星形接地点或公共的接

地母线上  

Ø 确信与变频器连接的任何控制设备 例如 PLC 也像变频器一样 用短而粗的接地电缆连接

到同一个接地网或星形接地点  

Ø 由电动机返回的接地线直接连接到控制该电动机的变频器的接地端子 PE 上  

Ø 导电导体最好是扁平的 因为它们在高频时阻抗较低  

Ø 截断电缆的端头时应尽可能整齐 保证未经屏蔽的线段尽可能短  

Ø 控制电缆的布线应尽可能远离供电电源线 使用单独的走线槽 在必须与电源线交叉时 相

互应采取 90º直角交叉  

Ø 无论何时 与控制回路的连接线都应采用屏蔽电缆  

Ø 确信机柜内安装的接触器应是带阻尼的 即是说 在交流接触器的线圈上连接有 R C 阻尼

回路 在直流接触器的线圈上连接有 续流 二极管 安装压敏电阻对抑制过电压也是有效

的 当接触器由变频器的继电器进行控制时 这一点尤其重要  

Ø 接到电动机的连接线应采用屏蔽的或带有铠甲的电缆 并用电缆接线卡子将屏蔽层的两端接

地  

 

警告 

在安装变频器时一定要不折不扣地遵守安全规程! 

2.4.5 屏蔽的方法 

机壳外形尺寸为 A B 和 C 型时 

机壳外形尺寸为 A B 和 C 型时 密封盖组合件是作为可选件供货的 该组合件便于屏蔽层的连

接 详细的情况请查阅随 MM440 变频器供货的 CD-ROM 文件 光盘 中有关密封盖板的安装

说明  

无密封盖时屏蔽层的接线 

如果不用密封盖板 变频器可以用图 2-14 所示的方法连接电缆的屏蔽层  
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1 输入电源线 

2 控制电缆 

3 电动机电缆 

4 背板式滤波器 

5 金属底板 

6 使用适当的卡子固定电动机电缆 确保屏蔽层与金属底板可靠连接 

7 屏蔽电缆 

图 2-14 把电磁干扰 EMI 的影响降低到最小的布线方法 

机壳外形尺寸为 D, E 和 F 时 

密封盖在设备出厂时已经装配好. 屏蔽层的安装方法与 A B 和 C 型时相同  

机壳外形尺寸为 FX 和 GX 时 

导线的屏蔽层与接线图 参看图 2-9 和 2-10 中的屏蔽层连接端子应可靠连接  

为此 把电动机电缆的屏蔽层绞在一起 并把它与屏蔽层连接端子用螺丝紧固  

在采用 EMI 电磁干扰 滤波器时 必须接入进线电抗器 电缆的屏蔽层应紧固在紧靠电抗器的

金属安装面板上  
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3 功能 

本章的内容有  

MICROMASTER440 参数的说明 

MICROMASTER440 参数结构概览 

显示和操作元件以及关于通讯的说明 

MICROMASTER440 的方框图 

MICROMASTER440 的各种调试方法概述 

输入和输出的说明 

MICROMASTER440 的(开环和闭环)控制功能 

MICROMASTER440 各种功能的说明及其实现 

保护功能的说明和相关资料 
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警告 

MICROMASTER 变频器是在高电压下运行  

电气设备运行时 设备的某些部件上不可避免地存在危险电压  

按照 EN 60204 IEC 204( VDE 0113)的要求 紧急停车设备 必须在控制设备的所有工作

方式下都保持可控性 无论紧急停车设备是如何停止运转的 都不能导致不 可控的或者未

曾予料的再次起动  

无论故障出现在控制设备的什么地方都有可能导致重大的设备损坏 甚至是严重的人身伤

害(即存在潜在的危险故障) 因此 还必须采取附加的外部预防措施或者另外装设用于确保

安全运行的装置 即使在故障出现时也应如此(例如 独立的限流开关 机械连锁等)  

在输入电源中断并恢复之后 一定的参数设置可能会造成变频器的自动再起动  

为了保证电动机的过载保护功能正确动作 电动机的参数必须准确地配置  

本设备可按照 UL508C 第 42 节的要求在变频器内部提供电动机保护功能 根据 P0610 (第
3 访问级)和 P0335 I2t 保护功能是在缺省情况下投入 电动机的过载保护功能也可以采用

外部 PTC 或 KTY84 经由数字输入来实现 (工厂的缺省设置 P0601 是未激活 的)  

在采用 H 或 K 型熔断器作为保护器件(参看从第 7 章的附表 时 本设备可用于回路对称容

量不大于 10 000 安培(均方根值)的地方 最大电压为 230V/460V/575V  (参 看第 5 章的表

格)  

本设备不可作为 紧急停车机构 使用 (参看 EN 60204 9.2.5.4)  

 

注意 
只有经过培训并认证合格的人员才可以利用操作面板输入设定值 任何时候都应特别注意遵守

手册中要求采取的安全措施和给予的警告  
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3.1 参数 

3.1.1 设置 / 监控参数和参数的属性 

对变频器的参数进行适当的设定 就可以使它与实际应用对象的需要相匹配 也就是说 每个参

数可以根据其参数号和特定的参数属性来识别(例如 可读参数 可写参数 具有 BICO 属性的参

数 具有组合属性的参数 等) 在任何一个实际的驱动系统中 参数号是惟一的 另一方面 一

种属性可以分配多次 这样 几个参数可以拥有相同的属性  

利用以下的操作装置可以访问 MICROMASTER 变频器的各种参数  

BOP 

AOP 

基于 PC 的调试工具 Drive Monitor 或 STARTER 这种基于 PC 的调试工具(存放在

CD-ROM 上)随变频器一起向用户提供  

参数的类型是区分各种参数的主要特征  
Parameter

"normal"
Write-/Read parameters

Read (r....) Write/Read (P....)

BICO output BICO input"normal"
Read parameters  

图 3-1 参数的类型 

可以设置数值的参数 

这是一些可以写入和读出的参数–以 P 开头的参数 
这种参数直接影响某一种功能的特征 参数的数值存储在不挥发的存储器中(EEPROM) 可以长

时间存放(不挥发的数据存储) 此外 有些数值则存储在处理器的可挥发存储器(RAM)中 在电源

故障或断电后又重新接通电源的情况下 这些数值将丢失  

标记  

P0927  设置 927 号参数 

P0748.1  设置 748 号参数 位 01 

P0719[1]  设置下标为 1 的 719 号参数 

P0013[0…19] 把 13 号参数设置为带有 20 个下标的参数(下标 0 至 19) 

缩写的标记  

P0013[20]  把 13 号参数设置为带有 20 个下标的参数(下标 0 至 19) 

用于监控的参数 

这是一些只读参数– 以 r 开头的参数 

这种参数用于显示变频器内部的参数数值 例如 状态和过程参数的实际值  

标记  

r0002  用于监控的 2 号参数 

参数 

读

常规的  
读参数 

输出 

写/读 

常规的  
写/读参数 

输入 
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r0052.3  用于监控的 52 号参数 位 03 

r0947[2]  用于监控的下标为 2 的 947 号参数 

r0964[0…4] 用于监控的带有 5 个下标的 964 号参数(下标 0 至 4) 

缩写的标记 

r0964[5]  用于监控的带有 5 个下标的 964 号参数(下标 0 至 4) 

说明 

带有 x 个(例如 20 个)连续元素的参数(例如 P0013[20])是采用下标来

定义的 在定义时 x 作为下标数值的序号 当具体到一个参数时 就

意味着一个带下标的参数可以有若干个取值 利用带有下标的参数号

可以对下标参数的各个数值寻址 (例如 P0013[0] P0013[1]
P0013[2] P0013[3] P0013[4] …) 比如说 下标参数可用于  

♦ 驱动数据组 

♦ 命令数据组 

♦ 子功能 

除了参数的序号和参数的说明文本以外 每个用于设置的参数和用于监控的参数都带有各自不同

的属性 用以定义参数的性质/特征 下面的附表(参看表 3-1)中列出了 MICROMASTER 变频器所

使用的各种属性  

P0013[0]
P0013[1]
P0013[2]

P0013[18]
P0013[19]

...
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表 3-1 参数的属性 

属性的类别 属性 说明 

 

参数的数据类型用来定义该参数最大可能的数值范围 MICROMASTER 变

频器具有 3 种类型的数据 即用无符号整数(U16 U32)或用浮点数(float)表
示数据 参数的数值往往用最小值 最大值(min max)来限定其范围或者指

明是属于变频器的或是电动机的物理参量  

U16 
16 位的无符号整数  
数值的最大范围为 0….65535 

U32 
32 位的无符号整数  
数值的最大范围为 0….4294967295 

数据的类型 

浮点数 
符合 IEEE 标准格式的单精度浮点数 
数值的最大范围为 -3.39e+38–+3.39e+38 

 

由数据类型规定的参数数值用最小值 最大值(min max)对其数值范围加以

限定 或者指明它是属于变频器还是电动机的物理参量 对于简单的应用对

象来说 采用工厂缺省设置的参数数值进行简易调试(start-up)就可以保证变

频器顺利投入运行 这些参数数值(最小值 缺省值 最大值)永久地存放在

变频器中 而且用户不能对它们进行修改  
- 没有数值键入(例如 r 参数 ) 

最小值 可以允许的参数最小值 
缺省值 工厂的缺省设置值 

参数数值的范

围 

最大值 可以允许的参数最大值 

 
MICROMASTER 变频器的特定参数具有各种物理量单位(例如 m s A)
这些物理量表示的是可以进行检测的物理对象的特性 运行 状态 并可用

公式的字符表示(例如 V=9V)  
- 没有量纲 

% 百分值 
A 安 
V 伏 

Ohm 欧姆 
us 微秒 
ms 毫秒 
s 秒 

Hz 赫芝 
kHz 千赫 

1/min 每分钟转动的转数[RPM] 
m/s 米/秒 
Nm 牛--米 
W 瓦特 
kW 千瓦 
Hp 马力 

kWh 千瓦小时 
°C 摄氏度 
m 米 

单位 

kg 千克 
 ° 度(角度) 

 

 

 



功能 

MICROMASTER 440 操作说明书 3-7 

属性的类别 属性 说明 

 

访问级用参数 P0003 控制 在这种情况下 只有低于或等于 P0003 指定访

问级的参数才能在 BOP 或 AOP 上看到 此外 调试工具 DriveMonitor 和
STARTER 只涉及访问级 0 和 4 例如 如果没有对参数的访问级进行相应

的设置 就不能对第 4 访问级的参数进行修改  
MICROMASTER 系列的变频器含有以下几个访问级  

0 用户定义的参数表(参看参数 P0013) 
1 标准访问级 包含最经常使用的参数 
2 扩展访问级 例如 变频器的 I/O 功能 
3 专家访问级 仅供经验丰富的使用人员使用 
4 维修级 仅供被授权的修理/维护人员使用–具有密码保护  

访问级 

 
为了确定某个参数是否能够在 BOP/AOP 上看到 必须将参数分类 参数

P0004 就是用于这一目的(参看 分类 一段)  

 

根据参数的功能把变频器的参数分成若干类 从而增加了参数的透明度 并

可以迅速地找到某个参数 而且 参数 P0004 可以用来确定能够在

BOP/AOP 上看到哪些参数  
 主要的参数范围  

常用 0 全部参数 
变频器 2 变频器内部参数    0200….0299 

电动机 3 电动机参数    0300….0399 和 
      0600….0699 

编码器 4 速度编码器参数    0400….0499 
技术应用 5 技术应用/装置    0500….0599 

命令 7 控制命令 数字 I/O   0700….0749 和 
      0800….0899 

端子 8 模拟输入/输出    0750….0799 
设定值 10 设定值通道和斜坡函数发生器  1000….1199 
功能 12 变频器的功能    1200….1299 
控制 13 电动机开环/闭环控制   1300….1799 
通讯 20 通讯     2000….2099 
报警 21 故障 报警 监控功能   2100….2199 

参数分类(组) 
 
 
 
 
 

工艺控制 22 生产过程工艺参数控制器(PID 控制器) 2200….2399 

 
这是关于二进制互联输入(BI) 二进制互联输出(BO) 量值信号互联输入

(CI) 量值信号互联输出(CO)和量值信号互联输出/二进制互联输出(CO/BO)
的说明 请参看第 3.1.2.3 节  

BI 二进制互联输入 
BO 二进制互联输出 
CI 量值信号互联输入 
CO 量值信号互联输出 

BICO 

CO/BO 量值信号互联输出/ 二进制互联输出  

 
这是关于命令数据组 (CDS) 和驱动数据组 (DDS) 的说明 请参看第 3.1.3
节  

CDS 命令数据组 

数据组 

DDS 驱动数据组 

 

只能根据变频器所处的状态来确定一个 P  参数是否可以更改其数值 如果

在参数的属性 ( 可以更改参数的状态 )中列出的状态里不包括当前变频器所

处的状态 那么 当前状态 下变频器将不会接收更改后的参数数值 例如 带

有属性 CT  的参数 P0010 可以在快速调 试 C  或准备就绪 T  的状态

下更改其参数数值 而不能在运行状态 U 时更改其参数数值  
C 快速调试 
U 运行 

允许改变参数

数值的状态 
(CStat) 

T 准备就绪 
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属性的类别 属性 说明 
 这一参数属性表明该参数是否属于快速调试(P0010 = 1)的参数  

否 该参数不属于快速调试的参数  
快速调试 

是 该参数属于快速调试的参数 
 这一参数只是在变频器装有 BOP 时才是重要的  属性"立即" 表明 当画面

滚动 (用  或  按键更改参数的数值) 时 更改后新的参数数值已经被变

频器接收 特别是用于特性优 化的参数应该具有这种属性 (例如恒值电压提

升 P1310 或滤波时间常数) 具有属性 确认  的参数 只能在按下功能键 

 以后 更改后新的参数数值才能被变频器接收 如果修改后 的参数数值

属于不同的设置或具有不同的含义 该参数就属于需要 确认 的参数 (例
如 选择频率设定值信号源 P1000)  

立即 用  或   键滚动数值时 就立即改变了参数的数值   

使能有效 

确认 按下功能键   以后 更改后的参数数值才能被变频器接收  

在参数表中 属性和分类(组)的情况在参数的标头行里列出 作为例子 图 3-2 示出的是参数 
P0305 的标头行  

Rated motor current 0.01
C A 3.2510000.0

0
1

P0305[3]
CStat:
P-Group:

Datatype:  Float
Active:

Unit Def:
Max:

Min:

Group
CStat

Active
Datatypes

QuickComm.
Unit

Value range

    BICO (if available) Access level
    Index

MOTOR first confirm

Level:

QuickComm.  Yes

 
图 3-2 参数 P0305 的标头 

0.01 
3.25 
10000.00 

下标 
如果使用这一功能  

参数组 分类  使能有效 
数据类型 

浮点数 
确认 

快速调试 
单位 

是 

访问级 

数值的范围 
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访问级 P0003 和参数分类(组)P0004 之间的相互关系如图 3-3 所示  
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P0004 = 2, P0003 = 1

P0004 = 2, P0003 = 2

P0004 = 2, P0003 = 4

P0004 = 2, P0003 = 3(no filter function)
allows direct access
to the parameters.
For BOP and AOP
depending on the
selected access level

Parameters level 1
concerning the inverter unit

Parameters level 1, 2 and 3
concerning the inverter unit

Inverter Unit

Parameters level 1 and 2
concerning the inverter unit

Parameters level 1, 2, 3 and 4
concerning the inverter unit

Inverter Unit

Motor Data

PID Controller

Alarms, Warnings &
Monitoring

Motor Control
P1300 ... P1799

Drive Features
P1200 ... P1299

Setpoint Channel &
Ramp Generator
P1000 ... P1199

Speed sensor
P0400 ... P0499

Commands and
Digital I/O
P0700 ... P0749
P0800 ... P0899

Communication
P2000 ... P2099

P0004 = 5

P0004 = 4

Technology
Application / units
P0400 ... P0499

Analogue I/O
P0750 ... P0799

P0200 ... P0299

P0300 ... P0399
P0600 ... P0699

P0003 = 1

P0003 = 2

P0003 = 3

P0003 = 4

P0003 = 1
              2
              3
              4

Standard
Extended
Expert
Service

User access level

 
图 3-3     参数的分类(组)/访问级 

用户访问级 
标准级 
扩展级 
专家级 
维修级 

无参数过滤功能 可

以直接访问参数  
对于 BOP 和 AOP 取

决于选定的访向级  

报警 警告和监控 

通讯 

电动机的控制 

驱动装置的特点 

设定值通道和斜坡

函数发生器 
模拟 I/O 

命令和数字 I/O 
 

工艺应用装置 

速度传感器 

电动机数据 

变频器 
控制器 

变频器的参数访问级 1 

变频器的参数访问级 1 2 和 3 

变频器 

变频器的参数访问级 1 和 2 

变频器的参数访问级 1 2 3 和 4 
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3.1.2 互联连接的信号(BICO 功能) 

具有现代先进技术水平的变频器必须能够实现内部和外部信号(设定值/实际值和控制信号/状态信

号)的互联连接 为了保证变频器能够与新的驱动对象相匹配 这种互联连接功能必须具有高度的

灵活性 而且 它还必须具有高度的可用性 能够满足标准应用的要求 因此 MICROMASTER
系列的变频器既引进了 BICO 功能(→灵活性) 又具有参数 P0700/P1000 的快速参数化功能(→可

用性) 可以满足以上两种要求  

3.1.2.1 选择命令信号源(P0700)/选择设定值信号源(P1000) 

以下的参数可用于快速互联连接设定值和控制信号  

P0700 选择命令信号源  

P1000 选择设定值信号源  

这些参数用于定义变频器通过哪个接口接收设定值或上电/断电命令 表 3-2 中列出的接口用于选

择命令信号源( 参数 P0700)  

表 3-2 参数 P0700 

参数的数值 含义 / 命令源 
0 工厂缺省设置 

1 BOP (操作面板 请参看 3.2.1 节) 

2 由端子板上的端子接入信号 

4 通过 BOP 链路的 USS 设置 

5 通过 COM 链路的 USS 设置 

6 通过 COM 链路的 CB 设置 

频率设定值信号源 P1000 由下面的内部或外部信号源/接口来选择 除了主设定值(第一位置)以
外 还可以选择一个辅助设定值(第二位置) (请参看表 3-3)  

表 3-3 参数 P1000 

含义 
参数的数值 

主设定值信号源 辅助设定值信号源 

0 无主设定值 - 

1 MOP 设定值 (电动电位计) - 

2 模拟设定值 - 

3 固定频率设定值 - 

4 通过 BOP 链路的 USS 设置 - 

5 通过 COM 链路的 USS 设置 - 

6 通过 COM 链路的 CB 设置 - 

7 模拟设定值 2 - 

10 无主设定值 MOP 设定值 

11 MOP 设定值 MOP 设定值 

12 模拟 设定值 MOP 设定值 

… .. .. 

… .. .. 

… .. .. 

77 模拟设定值 2 模拟设定值 2 
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说明 

AOP 与 MICROMASTER 变频器之间的数据通讯是按照 USS 协议进行的 AOP 可以与 BOP 
链路 (RS 232) 以及变频器的 COM l 链路接口 (RS 485) 相连接 如果 AOP 是作为命令信号源

或设定值信号源 那么 参数 P0700 或 P1000 就应选择 通过 BOP 链路的 USS 设置 或

 通过 COM 链路的 USS 设置  

变频器允许设置的全部信号源可以从参数表中查到(参看参数表中的参数 P1000)  

参数 P0700 和 P1000 具有以下的缺省设置值  

  a) P0700 = 2 (端子板) 

  b) P1000 = 2 (模拟设定值) 

在这种情况下 命令信号源的选择与频率设定值源的选择无关 这就是说 提供设定值的信号源

不必与发出 上电/断电 命令的信号源(命令信号源) 相匹配 例如 设定值可以从外部器件输入

(P1000 = 4) 该器件与 BOP 链路接口按照 USS 协议相连接 而 ON/OFF 命令则由数字(开关量) 
输入端(端子  P0700 = 2) 输入  

3.1.2.2 命令 / 频率设定值的选择 (P0719) 

参数 P0719 代表两个参数 (P0700 和 P1000) 功能的结合 这里 可以通过改变参数的方法来切

换命令信号源和频率设定值信号源 与参数 P0700 和 P1000 不同 对于 参数 P0719 来说 从属

的 (访问级较低的) BICO 参数并不改变 这一特性 / 特点对于 PC 工具特别有用 因为 利用这一

特性/特点可以简便地恢复对变频器的控制权限 而 无需改变现有的 BICO 参数化模式 参数 
P0719 命令/频率设定值的选择 包含命令 信号源 (Cmd) 和频率设定值信号源 (setpoint)  

表 3-4 参数 P0719 

含义 
参数的数值 

命令信号源 设定值 (频率)信号源 

0 Cmd=BICO 参数 Setpoint = BICO 参数 

1 Cmd=BICO 参数 Setpoint = MOP 设定值 

2 Cmd=BICO 参数 Setpoint = 模拟设定值 

3 Cmd=BICO 参数 Setpoint = 固定频率设定值 

4 Cmd=BICO 参数 Setpoint = 通过 BOP 链路的 USS 设置 

5 Cmd=BICO 参数 Setpoint = 通过 COM 链路的 USS 设置 

6 Cmd=BICO 参数 Setpoint = 通过 COM 链路的 CB 设置 

10 Cmd=BOP Setpoint = BICO 参数 

11 Cmd=BOP Setpoint = MOP 设定值 

12 Cmd=BOP Setpoint = 模拟设定值 

… … … 

… … … 

64 Cmd=通过 COM 链路的 CB 设置 Setpoint = 通过 BOP 链路的 USS 设置 

66 Cmd=通过 COM 链路的 CB 设置 Setpoint = 通过 COM 链路的 CB 设置 

 

说明 

允许设置的全部信号源可在参数表中查到 (请参看参数表中的参数 P0719 ) 

与参数 P0700 和 P1000 不同 在参数 P0719 的情况下从属的 BICO 参数是不改变的 在变

频器维修中 如果控制权限必须简便而快速地重新配置(例如 利用 PC 工具选择和执行电动

机数据的自动检测程序)时 就必须使用这一特性/特点  
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3.1.2.3 BICO 功能 

利用 BICO 功能 (英语 Binector Connector Technology 的缩写) 可以在 标准 的变频器参数

化模式下任意地互联连接各个过程数据 在这种情况下 可以任意互联连接的所有数值参量(例如

频率设定值 频率实际值 电流实际值等) 定义为 量值信号 规格化的或带量纲的 互联连接 
(Connectors) 而可以任意互联连接的所有数字信号(例如数字输入的状态 ON/OFF 命令 被

控参量超限的信息等) 则定义为 二进制互联连接( Binectors)  

在变频器内有许多输入和输出量以及闭环控制的参量都可以互联连接 利用 BICO 功能 可以使

变频器满足各式各样的应用需求  

二进制互联连接 针对的是数字(二进制)信号 没有任何的物理单位 其取值只能是 0 或 1 二

进制互联连接(Binectors) 功能包括二进制互联输入( binector inputs) 和二进制互联输出(binector 
outputs) (参看图 3-4) 在这种情况下  二进制互联输入通常用 P 参数表示(例如 P0731 BI
功能 数字输出 1) 而二进制互联输出通常用 r  参数表示 (例如 r0751 BO ADC 状态字)  

正如上述例子中所看到的  二进制互联连接的参数中 参数名称的前面有以下的缩写字母  

BI 二进制互联输入二进制互联输入二进制互联输入二进制互联输入 信号接收器信号接收器信号接收器信号接收器 P 参数参数参数参数  

 →  B I 参数可以与二进制互联输出实现互联连接 将后者作为输入信号源 为此 把二进制

互联输出 (BO 参数)的参数号作为数值输入到 BI 参数中 (例如 为了实现 BO  参数 
r0751 与 BI 参数 P0731 互联连接 应使 P0731 = 751) 即实现了 P0731 与 r0751
的 互联连接  

BO 二进制互联输出二进制互联输出二进制互联输出二进制互联输出 信号源信号源信号源信号源 ( r 参数参数参数参数) 

→  BO 参数可以作为 BI 参数的信号源 为了实现互联连接 必须把 BO 参数号输 入到 BI 参
数中去 (例如  要实现 BO 参数 r0751 与 BI 参数 P0731 的二进制互联 应进行下

述操作 →  P0731 = 751)  
缩写和符号 名称 功能 

BI    二进制互联输入 
(信号接收器) 
 

Data flow

Pxxxx

BI: ...
Function

 
BO    二进制互联输出 

(信号源) 
Data flow

Function
rxxxx

BO: ...  

图 3-4 二进制互联连接 

量值信号互联连接 针对的是数值 (16 位或 32 位)信号 它可以是一个规格化的参量 (无量

纲) 也可以是一个带有相应物理单位的参量 量值信号互联连接(Connectors)功能包括量值信号

互联输入( connector inputs ) 和量值信号互联输出( connector outputs) (请参看 图 3-5) 在本质

上 量值信号互相连接 与 二进制互联连接 相同 量值信号互联输入通常是以 P 参数

标识 (例如 P0771 CI D/A 转换器) 量值信号互联输出通常是用 r 参数表示 (例如 r0021 
CO 经过滤波的输出频率)  

正如上述例子中所看到的  量值信号互联连接的参数中 参数名称的前面有以下的缩写字母  

CI 量值信号互联输入量值信号互联输入量值信号互联输入量值信号互联输入 信号接收器信号接收器信号接收器信号接收器 ( P 参参参参数数数数) 

 → CI 参数可以与量值信号互联输出实现互联连接 将后者作为量值信号的输入信号源 为

此 把量值信号互联输出 (CO 参数) 的参数号作为数值输入到 CI 参数中 (例如 为了实现

CO 参数 r0021 与 CI 参数 P0771 的量值信号互联连接 →  应使 P0771 = 21)  

CO 量值信号互联输出量值信号互联输出量值信号互联输出量值信号互联输出 信号源信号源信号源信号源 ( r 参数参数参数参数) 

数据流 

数据流 

功能 

功能 
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 → CO 参数参数可以作为 CI 参数的量值信号源 为了实现量值信号的互联连接 必须把 CO 
参数号输入到 CI 参数中去 (例如  要实现 CO 参数 r0021 与 CI 参数 P0771 的量

值信号互联 应进行下述操作 →  P0771 = 21)  

而且 MICROMASTER 变频器还有这样的 r  参数 可以把若干个二进制互联输出结合 在
一个字中 (例如 r0052  CO/BO 状态字 1)  这一功能减少了参数的数目 并使通过串行接

口进行的参数化 (数据传输)得以简化 而且 这一参数的特征是 它不具有任何的物 理单

位 每一位表示一个数字(二进制)信号  

由参数的例子中可以看出 组合的参数在参数名称的前面具有以下的缩写  

CO/BO 量值信号互联输出量值信号互联输出量值信号互联输出量值信号互联输出 / 二进二进二进二进制互联输出制互联输出制互联输出制互联输出 信号源信号源信号源信号源 ( r  参数参数参数参数) 

 →  CO/BO 参数可以作为 CI 参数和 BI 参数的信号源  

a) 为了互联连接整个 CO/BO 参数 必须在相应的 CI 参数中输入参数号 (例 如 P2016[0] 
= 52 表示 向 BOP 链路发送的过程数据字 0 是变频器的状态字 1 因为 P2016[0] CI 是

将过程数据发送到 BOP 链路时发送的字 0 r0052 CO/BO 实际的状态字 1)  

 b) 在互联连接单个的数字信号时  除了 CO/BO 参数号以外 CI 参数中还必须输入位号 
(例如 P0731 = 52.3 表示 P0731 BI 数字输出端 1 输出的是 变频器故障 信号

r0052 CO/BO 状态字 1 的 位 03 ) 
缩写和符号 名称 功能 

CI    量值信号互联输入 
(信号接收器) 

Data flow

Pxxxx

CI: ...
Function

 
CO    量值信号互联输出 

(信号源) 
Data flow

Function
rxxxx

CO: ...  
CO
BO

 

二进制互联/模拟量互联输

出 
(信号源) 

Data flow

Functions
rxxxx

CO/BO: ...  

图 3-5 量值信号互联连接 

为了将两个信号互联连接 必须给需要的 BICO 监控参数(信号源) 分配设置参数(信号接收器) 下

面的例子中(参看图 3-6) 给出了一个典型的 BICO 互联连接  

数据流 

数据流 

数据流 

功能 

功能 

功能 
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Connector output (CO)    ===>    Connector input (CI)

CO/BO: Act. status word 1

F
B r0755

P1070 = 755
(755)

P1070

F
B

P0840 = 751.0
r0751

(751:0
)

P084
0

F
B(751:0

)

P084
0

(751:0)
P0840

P0731 = 52.3

P2051 = 52

P073
1

F
B

P073
1

(52:3)
P0731

F
B

P2051
(52)

F
B r0052

r0052

Binector output (BO)    ===>    Binector input (BI)

Connector output / Binector output (CO/BO)

BO: Status word of ADC

CO: Act. ADC after scal. [4000h]
CI: Main setpoint

BI: ON/OFF1

CI: PZD to CB

BI: Function of digital output 1

Function

Function

Function

Function

Function

Function

Function

 
图 3-6 BICO 互联连接 (举例) 

说明 

带有 CO BO 或 CO/BO 缩写 的 BICO 参数可以多次使用  

量值信号互联输出 量值信号互联输入 

按[4000h]标定后的实际 ADC 
主设定值 

功能 

二进制互联输出 二进制互联输入 
BI ON/OFF1 

ADC 的状态字 功能 功能 

量值信号互联输出/二进制互联输出 至

实际状态字 1 

数字输出 1 的功能 

功能 

功能 

功能 

功能 
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3.1.3 数据组 

在变频器运行期间或处于 准备就绪 状态时 如果能够利用一个外部信号就能同时改变几个参

数 在许多情况下将使操作变得非常方便  
举例  

将变频器由电动机 1 切换到电动机 2  

MM4

M1

K1

M2

K2

Motor 1

Motor 2

 
图 3-7 举例 从电动机 1 切换到电动机 2 

控制信号源(例如 端子 BOP) 或设定值 (频率) 信号源 (例如 ADC MOP) 由作为外部事件

(例如较高一级的控制装置故障)的端子信号 (例如 DIN4) 进行切换 典型的例子是搅拌器  
在控制装置发生故障时不会出现停车不可控的情况  

控制信号源               端子 → BOP 
设定值 (频率)源   ADC → MOP 

DIN4

Terminals
Sequence control

BOP

P0700[0] = 2

P0700[1] = 1

P0810 = 722.3

ADC Setpoint
channel

MOP

0

1

P1000[0] = 2

P1000[1] = 1

Motor
control

0

1

 
图 3-8 举例 控制信号源和设定值 (频率) 信号源之间的切换  

这一功能可以巧妙地利用下标参数来实现 (参看第 3.1.1 节) 在这种情况下 就功能来说 就是

把多个参数组合起来 形成参数组合 / 数据组 并用下标表示 在注以下标以后 几个互不相同

的设置值可以存放在一个参数中 每个设置值由相应的数据组切换信号激活(即 是说 数据组之

间用切换信号触发)  

变频器有以下的数据组  

CDS 命令数据组 

DDS 驱动数据组 

每个数据组包含 3 个独立的设置值 这些设置值用特定参数的下标表示  

CDS1… CDS3 

DDS1… DDS3 

有一些参数 (量值信号互联输入和二进制互联输入) 是用于控制变频器和输入设定值的 被配置为

命令数据组 (CDS) 控制命令和设定值的信号源用 BICO 功能互联连接(请参看 3.1.2.3 节) 在这

种情况下 量值信号互联输入和二进制互联输入应作为与量值信号互联输出和二进制互联输出相

应的信号源来配置 命令数据组含有  

控制命令控制命令控制命令控制命令(数字信号数字信号数字信号数字信号)的信号源和二进制互联输入的信号源和二进制互联输入的信号源和二进制互联输入的信号源和二进制互联输入 例如例如例如例如  

端子 
顺序控制 

设定值

通道 
电动机 
的控制 

电动机 1 

电动机 2 
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♦ 选择命令信号源                   P0700 

♦ ON/OFF1 命令   P0840 

♦ OFF2 停车命令   P0844 

♦ 使能正向点动   P1055 

♦ 使能反向点动   P1056 

设定值设定值设定值设定值(量值信号量值信号量值信号量值信号)的信号源和量值信号互联输入的信号源和量值信号互联输入的信号源和量值信号互联输入的信号源和量值信号互联输入 例如例如例如例如  

♦ 选择频率设定值                      P1000 

♦ 选择主设定值                         P1070 

♦ 选择辅助设定值                      P1075 
 

在参数表中的 下标 区里 组合在一个命令数据组中 z 的各个参数用  [x] 加以标识  
[下标]  

Pxxxx[0]   第 1 个命令数据组 (CDS) 

Pxxxx[1]   第 2 个命令数据组 (CDS) 

Pxxxx[2]   第 3 个命令数据组 (CDS) 

说明 

属于 CDS 参数的完整参数列表可以在参数表中查到  

 

最多可以对三个命令数据组进行参数化 选择相应的命令数据组 就可以非常方便地触发各个预

先配置的信号源 例如 工程应用中经常要在自动和手动之间进行切换  

MICROMASTER 变频器集成有一个 复制 功能 用以传送各个命令数据组 这一功能可用于

复制与特定应用对象相应的 CDS 参数 复制操作由参数 P0809 控制 方法如下 (参看图 3 9)  

1 P0809[0] = 需要复制的命令数据组的序号 (信号源)  

2 P0809[1] = 存放被复制参数数据的命令数据组序号(目标) 

3 P0809[2] = 1  →复制开始 

   如果 P0809[2] = 0 说明复制操作已经完成  

P0809[0] = 0
P0809[1] = 2
P0809[2] = 1

2. CDS 3. CDS

P0700
P0701
P0702
P0703
P0704.....
P2253
P2254
P2264

.....
.....

.....

[0] [1] [2]

1. CDS

1. CDS
3. CDS
Start copy

 
图 3-9 从 CDS 复制 
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命令数据组用 BICO 参数 P0810 和 P0811 来切换 这里 激活的命令数据组在参数 r0050 中显

示(参看图 3-10) 读出 和 运行 两种状态下都可以进行切换  

t0

1

2

3

(0:0)

BI: CDS b0 loc/rem
P0810

(0:0)

BI: CDS bit 1
P0811

t0

1

2

3

CO/BO: Act CtrlWd2

r0055
r0055

CO/BO: Act CtrlWd1

r0054
r0054

.15

.15

.15

.15

r0050
CDS active

Selection of CDS

Switch-over time
aprox. 4 ms

Switch-over time
aprox. 4 ms

  
图 3-10  CDS 的切换 

驱动数据组 (DDS) 含有各种设定值参数 对于变频器的开环和闭环控制这是非常重要的  

电动机和编码器数据电动机和编码器数据电动机和编码器数据电动机和编码器数据 例如例如例如例如  

♦ 选择电动机类型  P0300 

♦ 电动机额定电压      P0304 

♦ 主电感            P0360 

♦ 选择编码器类型      P0400 

各种闭环控制参数各种闭环控制参数各种闭环控制参数各种闭环控制参数 例如例如例如例如  

♦ 固定频率设定值 1  P1001 

♦ 最小频率        P1080 

♦ 斜坡上升时间  P1120 

♦ 控制方式        P1300 

在参数表中的 下标 区里 组合在一个驱动数据组中的各个参数用 [x] 加以标识  

Pxxxx[0]   第 1 个驱动数据组 (DDS) 

Pxxxx[1]   第 2 个驱动数据组 (DDS) 

Pxxxx[2]   第 3 个驱动数据组 (DDS) 

说明 

属于 DDS 参数的完整参数列表可以在参数表中查到  

可以对几个命令数据组进行参数化 选择相应的驱动数据组 就可以非常方便地触发各个变频器

的配置(控制方式 控制数据 电动机)   

CDS 的选择 

位

位 0 机旁/远程 

激话 

切换时间 
约 

切换时间 
约 

实际控制字 2 

实际控制字 1 
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与命令数据相似 在 MICROMASTER 变频器内部可以 复制 驱动数据组 参数 P0819 用于控

制这种 复制 操作 方法如下  

1 P0819[0] = 需要复制的驱动数据组的序号 (信号源)  

2 P0819[1] = 存放被复制参数数据的驱动数据组序号(目标)  

3 P0819[2] = 1  →复制开始 

    如果 P0819[2] = 0 表明复制操作已经完成  
P0819[0] = 0
P0819[1] = 2
P0819[2] = 1

2. DDS 3. DDS

P0005
P0291
P0300
P0304
P0305.....
P2484
P2487
P2488

.....
.....

.....

[0] [1] [2]

1. DDS

1. DDS
3. DDS
Start copy

 
图 3-11 从 DDS 复制 

 

驱动数据组用 BICO 参数 P0820 和 P0821 来切换 这里 激活的驱动数据组在参数 r0051 中显

示(参看图 3-12) 驱动数据组只能在 运行准备就绪 状态下进行切换 切换操作过程大约需要

50 ms  

t0

1

2

3

(0:0)

BI: DDS bit 0
P0820

(0:0)

BI: DDS bit 1
P0821

t0

1

2

3

CO/BO: Act CtrlWd2

r0055
r0055

CO/BO: Act CtrlWd2

r0055
r0055

.04

.04

.05

.05

r0051[1]
DDS active

Selection of DDS

approx. 50 ms approx. 50 ms
Switch-over timeSwitch-over time

Drive running

Drive ready

t

�������������
�������������
�������������

���������
���������
���������

  
图 3-12 DDS 的切换 

起动复制操作 

变频器运行 

变频器准备就绪 

DDS 的选择 

位 

位 

激活 
切换时间 

约 
切换时间 

约 

实际的控制字 2 

实际的控制字 2 

0:0 

0:0 



功能 

MICROMASTER 440 操作说明书 3-19 

3.2 MICROMASTER 变频器的操作板 

作为 MICROMASTER 变频器的可选件 用户可以选用 BOP (基本操作板) 或 AOP (高级操作板)对
变频器进行操作  由于 AOP 可以显示说明文本 因而可以简化操作人员的操作控制 故障诊断

以及调试过程  

  
BOP AOP 

图 3-13 操作面板 

3.2.1 基本操作板 ( BOP) 的说明  

利用作为选件的基本操作面板(BOP)可以访问变频器的各个参数 在这种情况下 为了用 BOP 访
问参数 您首先必须将 SDP(状态显示板)从变频上拆卸下来 然后利用专门的安装组合件(在柜门

上安装 BOP 的组合件) 把 BOP 嵌入或连接在柜门上 (参看附录 A)  

参数的数值可以用 BOP 加以修改 这样 MICROMASTER 变频器就可以针对特定的应用对象进

行设定 除了按键以外 (参看第 3.2.3 节) BOP 上还有一个 5 位数字的 LCD 显示器 显示参数号 
rxxxx 和 Pxxxx 参数数值 参数的物理单位 (例如 [A] [V] [Hz] [s]) 报警号 Axxxx 或故障信

息 Fxxxx 以及参量的设定值和实际值  

说明 

与 AOP 不同 装有 BOP 时 在 BOP 与变频器之间建立通讯联系时 不必对参数进行设定或

专门考虑  

BOP 本身不带存储器 这就是说 BOP 不能存储参数的设定数值  
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3.2.2 高级操作板 ( AOP) 的说明    

与 BOP 相比 AOP (也可以作为选件使用) 具有以下的附加功能  

具有多种语言文本的多行显示 

可以显示物理单位 例如 [Nm] [°C] 等  

对激活的参数 故障信息 等附有解释说明文本 

诊断菜单为故障的排除提供支持 

任何情况下 只要同时按下 Fn 和 P 键 就可以直接调用主菜单 

定时器的每个输入口都带有 3 种切换操作 

最多可以有 10 个参数组的上传和下载功能  

 AOP 和 MICROMASTER 变频器之间的通讯采用 USS 协议 AOP 可以与 BOP 链路连接 (RS 
232) 也可以与变频器的 COM 链路接口连接 (RS 485)  

具有连接多个站点的能力 可以与控制 (开环 ) 和可视系统耦合 最多可以连接 31 台 
MICROMASTER 变频器  在这种情况下 必须通过 COM 链路接口的变频器端子对 USS 总
线进行配置和参数化  

详细的资料请参看第 3.2.3 3.2.4 节和  AOP 手册  

说明 

与 BOP 不同  装有 AOP 时 必须对特定接口的通讯参数进行设置  

在嵌入 / 连接变频器时  AOP 同时也把以下接口的参数 P2012 (USS-PZD 长度) 改变为 4  
  COM 链路  P2012[0] 
  BOP 链路  P2012[1] 

调试工具软件 DriveMonitor 中 USS-PZD (通讯报文中的过程数据长度)的缺省设置值为 2
如果采用 AOP 并运行 DriveMonitor 在同样的接口上就会发生矛盾  

 改正的方法 把 USS-PZD 的长度增加为 4  
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3.2.3 操作板 (BOP / AOP) 的按键及其功能 

显示/按钮 功能 功能的说明 

 
状态显示 LCD 显示变频器当前所用的设定值  

 
起动电动机 

按此键起动变频器 缺省值运行时此键是被封锁的 为了使此键的操作有 
效 应按照下面的数值修改 P0700 或 P0719 的设定值  
BOP  P0700 = 1 或 P0719 = 10….16  
AOP  P0700 = 4 或 P0719 = 40 ….46  对 BOP 链路 
  P0700 = 5 或 P0719 = 50 ….56 对 COM 链路 

 
停止电动机 

OFF1 按此键 变频器将按选定的斜坡下降速率减速停车  缺省值运行

时 此键被封锁 为了允许此键操作 请参看 起动电动机 按钮

的 说明  
OFF2 按此键两次(或一次 但时间较长)电动机将在惯性作用下自由停

车 此功能总是 使能 的  

 
改变电动机的方向 

按此键可以改变电动机的转动方向 电动机的反向用负号( )表示或用闪

烁的小数点表示 缺省值运行时此键是被封锁的 为了使此键的操作有

效 请参看 起动电动机 按钮的说明  

 
电动机点动 

在变频器 准备运行 的状态下 按下此键 将使电动机起动 并按预设

定 的点动频率运行 释放此键时 变频器停车 如果变频器 / 电动机正在

运 行 按此键将不起作用  

 
功能 

此键用于浏览辅助信息 变频器运行过程中 在显示任何一个参数时按下 
此键并保持不动 2 秒钟 将显示以下参数值  
1. 直流回路电压 (用 d 表示– 单位 V)  
2. 输出电流 (A) 
3. 输出频率 (Hz) 
4. 输出电压 (用 o 表示 – 单位 V)  
5. 由 P0005 选定的数值(如果 P0005 选择显示上述参数中的任何一个 (1- 

4) 这里将不再显示)  
连续多次按下此键 将轮流显示以上参数  
 
跳转功能 
在显示任何一个参数 rXXXX 或 PXXXX)时短时间按下此键 将立即跳转

到 r0000 如果需要的话 您可以接着修改其它的参数 跳转到 r0000
后 按此键将返回原来的显示点  
 
退出 

在出现故障或报警的情况下 按  键可以对它进行确认 并将操作板上

显 示的故障或报警信号复位  

 
参数访问 按此键即可访问参数  

 
增加数值 按此键即可增加面板上显示的参数数值  

 
减少数值 按此键即可减少面板上显示的参数数值  

 
+

  
AOP 菜单 直接调用 AOP 主菜单  (仅对 AOP 有效)  

图 3-14 操作面板上的按键 
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3.2.4 利用操作板更改参数 

下面的插图介绍更改参数 P0004 数值的步骤 并以 P0719 为例 说明如何修改下标参数的数

值 按照这个图表中说明的类似方法 可以用 BOP 更改任何一个参数  
更改 P0004 – 参数过滤功能 

操作步骤  显示的结果 

1 按   访问参数 
 

 

2 按  直到显示出 P0004 
 

 

3 按  进入参数访问级 
 

 

4 按  或  达到所需要的数值 
 

 

5 按  确认并存储参数的数值 
 

 
6 使用者只能看到命令参数    

修改下标参数 P0719 – 选择命令/频率设定值源 
操作步骤  显示的结果 

1 按  访问参数  
 

 

2 按  直到显示出 P0719  
 

 

3 按   进入参数数值访问级 
 

 

4 按  显示当前的设定值 
 

 

5 按  或  选择运行所需要的数值 
 

 

6 按  确认和存储这一数值 
 

 

7 按  直到显示出 r0000  
 

 

8 按  返回操作显示 (由用户定义显示的参数) 
  

图 3-15 利用 BOP 更改参数 

说明 

修改参数的数值时 BOP 有时会显示  表明变频器正忙于处理优先级更高的任务  
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3.3 方框图 
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               图 3-16 MICROMASTER 440 – 方框图 
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3.4 工厂设置值 

 MICROMASTER 变频器在出厂装船时带有状态显示板

(SDP 参看图 3-17)  SDP 上有两个 LED 用于显示变频器

的工作状态 (参看 第 4.1 节)  

在 MICROMASTER 变频器按 SDP 功能出厂装船时 不需 要
任何参数化就可以投入运行 在这种情况下 变频器的缺省

设置 (与变频器的型号和容量有关) 是 按 4 极电动机 的以下数

据进行配置的  

电动机的额定功率  P0307 

电动机的额定电压  P0304 

电动机的额定电流  P0305 

电动机的额定频率        P0310 

(我们建议您采用西门子生产的标准电动机 )  

而且 必须满足以下条件  

由数字输入端控制 (ON/OFF 命令)  (参看表 3-5) 

通过模拟输入 1 输入设定值  P1000 = 2 

感应电动机    P0300 = 1 

电动机冷却方式为自冷    P0335 = 0 

电动机的过载系数   P0640 = 150 % 

最小频率    P1080 = 0 Hz 

最大频率    P1082 = 50 Hz 

斜坡上升时间    P1120 = 10 s 

斜坡下降时间    P1121 = 10 s 

线性的 V/f 特性    P1300 = 0 

表 3-5 数字输入的预先配置 

数字输入 端子 参数 功能 激活 
命令信号源 - P0700 = 2 端子板 是 
数字输入 1 5 P0701 = 1 ON / OFF1 是 
数字输入 2 6 P0702 = 12 反转  是 
数字输入 3 7 P0703 = 9 故障确认 是 

数字输入 4 8 P0704 = 15 固定频率设定值(直接方式) 否 
数字输入 5 16 P0705 = 15 固定频率设定值(直接方式) 否 
数字输入 6 17 P0706 = 15 固定频率设定值(直接方式) 否 
数字输入 7 经由 ADC1 P0707 = 0 禁止数字输入 否 
数字输入 8 经由 ADC2 P0708 = 0 禁止数字输入 否 

 

 
图 3-17 状态显示板 (SDP) 
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如果满足各个先决条件并且具备下面的条件 那么 在连接好电动机和电源以后 出厂的设置参

数就可以投运  

起动和停止电动机  (用外接开关经 DIN1 进行控制) 

改变电动机的转动方向  (用外接开关经 DIN2 进行控制) 

故障复位  (用外接开关经 DIN3 进行控制) 

输入频率设定值 (用外接电位计经 ADC1 进行控制 

     ADC 的缺省设置 电压输入) 

可以输出频率实际值 (经 D/A 转换器 D/A 转换器的输出为电流输出) 

外接的电位计和外接开关可以由变频器内部电源供电 如图 3-18 所示  

Analog output 

 
数字输入 DIN1 至 DIN3 的预先配置 参看表 3-5  

图 3-18 按照工厂设置推荐的接线方法 

如果设置的参数不得不超过出厂设置的范围 那么 在进行传动系统的调试时 根据工程应用的

复杂程度 必须对特定的功能说明以及参数表(包括功能框图) 进行仔细的研究  
 

模拟输出 
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3.5 调试 

调试 MICROMASTER 变频器时 要分别进行以下各项工作  

电源频率 50/60 Hz 的切换  

快速调试 

电动机数据的自动检测 

计算电动机 / 控制数据 

串行通讯 

工程应用的调试 

调试时 首先应进行快速调试或串行通讯调试 只有在变频器—电动机组合装置具有满意的调试

结果以后 才能允许实际应用项目的调试  

如果变频器是在某个确定的状态下开始进行调试 那么 变频器可以重新设置为出厂时的原始状

态 复位操作是按照下面的方法来完成的  

把各个参数复位为出厂时的缺省设置值 

下面的检查表有助于您调试 MICROMASTER 变频器 避免出现任何问题 并保证具有高度的可

用性  

运输变频器时  仔细地检查所有的 ESD 措施  

所有的螺栓都必须按照规定的固紧扭矩加以紧固/  

所有的连接件 / 选件模块都必须正确地插入和锁定/ 螺栓拧到位  

直流回路的预充电已经完成  

所有的部件都已通过指定的接地点可靠接地 所有的屏蔽都已可靠连接  

MICROMASTER 变频器是针对一定机械的 气候的和电气的环境条件来设计的 变频器在运

行中和运输过程中不允许超过规定的限制值 以下一些问题必须特别注意  

♦ 电源电压的情况 

♦ 污染的程度 

♦ 对变频器功能可能具有负面影响的气体 

♦ 运行环境的气候条件 

♦ 存储 / 运输条件 

♦ 冲击的程度 

♦ 振动的程度 

♦ 环境温度 

♦ 安装地点的海拔高度 

除了圆满完成所有的安装工作以外 成功地完成调试的一个重要条件是 在进行参数化时变频器

不允许掉电 如果电源故障导致调试中断 那么 根据参数化的不同 可能出现 前后矛盾的情

况 在这种情况下 必须重新开始变频器的调试 ( 复位和建立原始的工厂 缺省设置值 (参看第

3.5.7 节))  
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3.5.1         50/60 Hz 电源频率的设置 

出厂时变频器的电源电压频率是利用 I/O 板下的 DIP2(2) 开关 (参看图 3-19)  (如何拆卸 I/O 板请参

看附录 C )按照北美市场的要求而设置的 不需要用操作面板或利用 PC 工具 进行参数化  

R
em

ov
e 

I/O
 b

oa
rd

DIP2(2)

 
图 3-19 设置电源频率 50/60 Hz 的 DIP 开关 

DIP 开关(2)用于根据下面的框图确定参数 P0100 的数值(0 或 1) 哪个有效 (参看图 3-20) 除了 
P0100 = 2 以外 在电源电压接通以后  DIP2(2) 开关确定电源频率的设置值 是 50 Hz 还是 60 
Hz  (P0100 的参数数值 0 或 1)  

P0100 = 2
?

P0100 = 0 P0100 = 2 P0100 = 1

P0100 = 2
?

P0100 = 1
?

yes

yes

no

no

yes

yes

nono

Quick
commissioning

P0010 = 1
Power
cycle

DIP2 = OFF
?

Power in kW
Frequency 50 Hz

Power in kW
Frequency 60 Hz

Power in hp
Frequency 60 Hz

 
图 3-20 与 P0100 关联的 DIP2(2)开关的操作方式 

把
I/O

板
拆
卸
下
来

 

上电 快速调试 

功率 kW 
  频率 50Hz 

功率 kW 
  频率 60Hz 

功率 kW 
   频率 60Hz 
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改变 DIP2(2) 开关的设置时 在变频器断电接着再上电以后 电动机额定频率 P0310 最大频率 
P1082 以及基准频率 P2000 的参数单位都在这里自动预设定 此外 电动机的额定参数以及由电

动机额定参数决定的所有其他参数都被复位 功率的单位 决定于参数 P0100 用 kW 或 hp 表
示  

说明 

I/O 板下 控制板上 的开关 DIP2(1) (参看图 3-19) 没有功能  

3.5.2        快速调试 

如果变频器还没有进行适当的参数设置 那么 在采用闭环矢量控制和 V/f 控制的情况下必须进

行快速调试 同时执行电动机技术数据的自动检测子程序 以下的操作装置都可以用来进行快速

调试  

BOP 

AOP 

PC 工具 (带有调试软件 STARTER DriveMonitor) 

进行快速调试以后 可以使电动机 – 变频器得到基本的调试 在开始进行快速调试之前必须得

到 修改或键入以下的技术数据  

键入电源电压的频率 

键入电动机的额定铭牌数据 

命令 / 设定值信号源 

最小 / 最大频率或斜坡上升 / 斜坡下降时间 

闭环控制方式 

电动机技术数据的自动检测 

用 BOP 或 AOP 进行变频器的参数化 

带有 * 号标记的参数可以提供更多的设置(比下面表中实际列出的设置更多) 关于其他设置的

资料请参看参数表  
START

 
 
出厂时的缺省设置 用黑体字标示用黑体字标示用黑体字标示用黑体字标示 
 设置值设置值设置值设置值 

P0003 = 3  
 

用户访问级用户访问级用户访问级用户访问级 * 
1 标准级标准级标准级标准级 (基本的应用基本的应用基本的应用基本的应用)  
2 扩展级 (标准应用)  
3 专家级 (复杂的应用) 

 

P0004 = 0  
 

参数过滤器参数过滤器参数过滤器参数过滤器 * 
0 全部全部全部全部参数参数参数参数 
2 变频器 
3 电动机 
4 速度传感器 

 

P0010 = 1  
 

调试参数过滤器调试参数过滤器调试参数过滤器调试参数过滤器 * 
0 准备准备准备准备 
1 快速调试  
30 工厂的缺省设置值 (参看第 3.5.7 节) 
说明说明说明说明  
参数参数参数参数 P0010 应设定为 1 以便进行电动机铭牌数据的参数化  

 

开  始 
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P0100 = 0
 

 
 

P0100 = 1 2  
 

P0100 = 0 

欧洲欧洲欧洲欧洲/ 北美北美北美北美 (键入电源电压的频率) 
0 欧洲欧洲欧洲欧洲[kW] 频率缺省值频率缺省值频率缺省值频率缺省值 50 Hz 
1 北美 [hp] 频率缺省值 60 Hz  
2 北美 [kW] 频率缺省值 60 Hz 
说明说明说明说明  
在参数 P0100 = 0 或 1 的情况下 P0100 的数值哪个有效决定于开关 DIP2(2) 
的设置 (参看参数表)  
 OFF= kW 50 Hz  
 ON= hp 60 Hz 

 

P0205 = 0 P0205 = 0  
变频器的应用变频器的应用变频器的应用变频器的应用 (键入需要的转矩) 
0 恒转矩恒转矩恒转矩恒转矩  
  (例如 压缩机 生产过程恒转矩机械) 
1 变转矩  
   (例如水泵 风机) 
说明说明说明说明  
这一参数只对这一参数只对这一参数只对这一参数只对 ≥≥≥≥ 5.5 kW / 400 V 的变频器有效的变频器有效的变频器有效的变频器有效  

 

P0300 = 1 P0300 = 1  
选择电动机的类型选择电动机的类型选择电动机的类型选择电动机的类型 
1 异步电动机异步电动机异步电动机异步电动机 (感应电动机感应电动机感应电动机感应电动机) 
2 同步电动机  
说明说明说明说明  
在 P0300 = 2 (同步电动机) 的情况下 只允许 V/f 控制方式 (P1300 < 20)  

 

P0304 = ? P0304 = ?  
电动机的额定电压电动机的额定电压电动机的额定电压电动机的额定电压  
(根据电动机的铭牌数据键入 (图 3-21) 单位 V) 
必须按照星形/三角形绕组接法核对电动机铭牌上的电动机额定电压  确保电

压的数值与电动机端子板上实际配置的电路接线方式相对应  

 

P0305 = ? P0305 = ?  
电动机的额定电流电动机的额定电流电动机的额定电流电动机的额定电流 
(根据电动机的铭牌数据键入 (图 3-21) 单位 A)  

P0307 = ? P0307 = ?  
电动机的额定功率电动机的额定功率电动机的额定功率电动机的额定功率 
(根据电动机的铭牌数据键入 (图 3-21) 单位 kW / hp)  
如果 P0100 = 0 或 2 那么 应键入 kW 数 如果 P0100 = 1 应键入 hp 数  

 

P0308 = ?  
电动机的额定功率因数电动机的额定功率因数电动机的额定功率因数电动机的额定功率因数 
(根据电动机的铭牌数据键入 (图 3-21) cos ϕ)  
如果设置为 0 变频器将自动计算功率因数的数值  

 

P0309 = ?  
电动机的额定效率电动机的额定效率电动机的额定效率电动机的额定效率  
(根据电动机的铭牌数据键入 (图 3-21) 以 %值输入)  
如果设置为 0 变频器将自动计算电动机效率的数值  

 

P0310 = ?  
 

电动机的额定频率电动机的额定频率电动机的额定频率电动机的额定频率 
(根据电动机的铭牌数据键入 (图 3-21) 单位 Hz)  
电动机的极对数是变频器自动计算的  

 

P0311 = ?  
 

电动机的额定速度电动机的额定速度电动机的额定速度电动机的额定速度 
(根据电动机的铭牌数据键入 (图 3-21) 单位 RPM) 
如果设置为 0 额定速度的数值是在变频器内部进行计算的  
说明说明说明说明  
对于闭环矢量控制对于闭环矢量控制对于闭环矢量控制对于闭环矢量控制 带 FCC 功能的 V/f 控制 以及滑差补偿方式 必须键入 这
一参数  

 

P0335 = 0  
 

电动机的冷却电动机的冷却电动机的冷却电动机的冷却 (键入电动机的冷却系统) 
0 利用安装在电动机轴上的风机自冷利用安装在电动机轴上的风机自冷利用安装在电动机轴上的风机自冷利用安装在电动机轴上的风机自冷  
1 强制冷却 采用单独供电的冷却风机进行冷却 
2 自冷和内置冷却风机 
3 强制冷却和内置冷却风机 

 

P0640 = 150  
 

电动机的过载因子电动机的过载因子电动机的过载因子电动机的过载因子 (以 % 值输入 参看 P0305) 
这一参数确定以电动机额定电流(P0305)的%值表示的最大输出电流限制值 在

恒转矩方式(由 P0205 确定)下 这一参数设置为 150 %  在变转矩方式 下  
这一参数设置为 110 %  
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P0700 = 2  
 

选择命令信号源选择命令信号源选择命令信号源选择命令信号源 * (键入命令信号源) 
0     将数字 I/O 复位为出厂的缺省设置值  
1     BOP (变频机键盘)  
2     由端子排输入由端子排输入由端子排输入由端子排输入 (出厂的缺省设置)  
4     通过 BOP 链路的 USS 设置 
5     通过 COM 链路的 USS 设置(经由控制端子 29 和 30)  
6     通过 COM 链路的 CB 设置(CB = 通讯模块) 

 

P1000 = 2  
 

选择频率设定值选择频率设定值选择频率设定值选择频率设定值 * 
(键入频率设定值信号源) 
1    电动电位计设定 (MOP 设定) 
2    模拟输入模拟输入模拟输入模拟输入 (工厂的缺省设置) 
3    固定频率设定值  
4    通过 BOP 链路的 USS 设置 
5    通过 COM 链路的 USS 设置 (控制端子 29 和 30)  
6    通过 COM 链路的 CB 设置 (CB = 通讯模块)  
7    模拟输入 2 

 

P1080 = 0  
 

最小频率最小频率最小频率最小频率(键入电动机的最低频率 单位 Hz) 
输入电动机的最低频率 达到这一频率时 电动机的运行速度将与频率的设定

值无关 这里设置的值对电动机的正转和反转都是适用的  
 

P1082 = 50  
 

最大频率最大频率最大频率最大频率(键入电动机的最高频率 单位 Hz) 
输入电动机的最高频率 达到这一频率时  电动机的运行速度将与频率的设定

值无关 这里设置的值对电动机的正转和反转都是适用的  
 

P1120 = 10  
 

斜坡上升时间斜坡上升时间斜坡上升时间斜坡上升时间(键入斜坡上升时间 单位 s) 
电动机从静止停车加速到电动机最大频率 P1082 所需的时间 如果参数化时 
使斜坡上升时间太短 那么 可能出现报警信号 A0501  (电流达到限制值) 或
变频器因故障 F0001 (过电流)而停车  

 

P1121 = 10  
 

斜坡下降时间斜坡下降时间斜坡下降时间斜坡下降时间(键入降速时的斜坡下降时间 单位 s) 
电动机从最大频率 P1082 制动减速到静止停车所需的时间 如果参数化时使斜

坡下降时间太短 那么 可能出现报警信号 A0501(电流达到限制值 ) 
A0502(达到过电压限制值)或变频器因故障 F0001 (过电流) 或 F0002 (过电压)而
断电  

 

P1135 = 5  
 

OFF 3 斜坡下降时间斜坡下降时间斜坡下降时间斜坡下降时间 (键入快速停车的斜坡下降时间 单位 s) 
发出 OFF3(快速停车)命令后电动机从最大频率 P1082 制动减速到静止停车所

需的时间 如果参数化时 使斜坡下降时间太短 那么 可能出现报警信号 
A0501  (电流达到限制值) A0502(达到过电压限制值)或变频器因故障 F0001 
(过电流) 或 F0002 (过 电压)而断电  

 

P1300 = 0  
 

控制方式控制方式控制方式控制方式(键入实际需要的控制方式) 
0      线性线性线性线性 V/f 控制控制控制控制 
1      带 FCC(磁通电流控制)功能的 V/f 控制  
2      抛物线 V/f 控制  
5      用于纺织工业的 V/f 控制 
6      用于纺织工业的带 FCC 功能的 V/f 控制 
19    带独立电压设定值的 V/f 控制 
20    无传感器矢量控制  
21    带传感器的矢量控制  
22    无传感器的矢量转矩控制 
23    带传感器的矢量转矩控制 
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P1500 = 0  
 

选择转矩设定值选择转矩设定值选择转矩设定值选择转矩设定值 * 
(键入转矩设定值的信号源) 
0     无主设定值无主设定值无主设定值无主设定值 
2     模拟设定值 
4     通过 BOP 链路的 USS 设置 
5     通过 COM 链路的 USS 设置 (控制端子 29 和 30)  
6     通过 COM 链路的 CB 设置  (CB = 通讯模块) 
7     模拟设定值 2 

 

P1910 = 1  
 

选择电动机技术数据自动检测选择电动机技术数据自动检测选择电动机技术数据自动检测选择电动机技术数据自动检测 * (参看第参看第参看第参看第 3.5.4 节节节节) 
0     禁止自动检测禁止自动检测禁止自动检测禁止自动检测  
1     自动检测全部参数 并改写参数数值  
       这些参数被控制器接收 并用于控制器的控制  
2     自动检测全部参数 单不改写参数数值   
       显示这些参数 但不供控制器使用  
3     饱和曲线自动检测 并改写参数数值 
生成报警信号 A0541 (电动机机技术数据自动检测功能激活) 在得到后续的

ON 命令时进行检测  

 

P3900 = 1  
 

快速调试结束快速调试结束快速调试结束快速调试结束 (起动电动机数据的计算) 
0  不进行快速调试不进行快速调试不进行快速调试不进行快速调试 (不进行电动机数据计算)  
1  进行电动机数据计算 不包括在快速调试中的其他全部参数(属性 

QC  =no )都复位为出厂时的缺省设置值  
2  进行电动机技术数据计算 并将 I/O 设置复位为出厂时的缺省设置  
3  只进行电动机技术数据计算 其他参数不复位  
说明说明说明说明  
在 P3900 = 1 2 3 时   P0340 内部设定为 1 并计算相应的数据(参看参数

表 P0340) 

 

 

 

显示  表示正在计算控制数据 (闭环控制) 然后与参数一起 从 RAM 拷贝到 ROM 完成

快速调试后 重新显示 P3900  
说明说明说明说明 
此后此后此后此后 不允许变频器断电不允许变频器断电不允许变频器断电不允许变频器断电 因为因为因为因为 P1910 没有存储没有存储没有存储没有存储  

 ON command 
 

 

起动电动机技术数据的自动检测起动电动机技术数据的自动检测起动电动机技术数据的自动检测起动电动机技术数据的自动检测 
电动机技术数据自动检测程序由电动机技术数据自动检测程序由电动机技术数据自动检测程序由电动机技术数据自动检测程序由 ON 命令起动 (工厂设置 DIN1)  

 

这时 电流流过电动机 并校准转子 如果电动机技术数据自动检测程序运行完毕 数据将由 
RAM 拷贝到 ROM 同时显示 完成快速调试以后 报警信号 A0541 (电动机技术数据自

动检测程序激活) 自动撤消 重新显示 P3900  

END
 

快速调试结束快速调试结束快速调试结束快速调试结束 / 变频器设置变频器设置变频器设置变频器设置  
如果变频器运行时必须完成辅助功能 请参看说明书 变频器如何与工程应用相适配变频器如何与工程应用相适配变频器如何与工程应用相适配变频器如何与工程应用相适配 和 工艺工艺工艺工艺

技术的相互联系技术的相互联系技术的相互联系技术的相互联系 我们建议您采用以上这些步骤 使变频器具有良好 的动态响应特性  
 

命令 

结束 
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警告 

对于具有潜在危险的负载 (例如 用于起重机悬挂负载) 可以不进行电动机技术数据的自动检测 
(参看第 3.5.4 节) 在运行电动机技术数据自动检测程序之前 必须采取措施确保存在潜在危险的

负载是安全的(例如 降低负载到地面的距离 或用电动机的抱闸把负载抱紧)  

说明 

对于矢量控制的稳定性和 V/f 控制的电压提升功能来说 精确的等值电路图数据是特别重要

的 等值电路图数据只能根据电动机的铭牌数据进行计算 因为 获得 等值电路图数据可以

有两种方法  

– 利用电动机技术数据自动检测程序确定 (参看第 3.5.4 节) 或者 

– 由电动机数据页输入 (参看第 3.5.3 节)  

只有在 P0003 ≥ 2 时 才能用 BOP 或 AOP 看到参数 P0308 或 P0309 根据参数 P0100 的
设定值 可以显示的是 P0308 或 P0309  

P0307 的键入值和所有其他的功率数据都用其 kW 或 hp 数表示 由参数 P0100 的数值决

定  

作为例子 图 3-21 给出了一种电动机的铭牌 / 功率数据 各个参数的准确定义和解释请参看 
DIN EN 60 034-1 标准的规定  

 
图 3-21 典型的电动机铭牌举例 



功能 

MICROMASTER 440 操作说明书 3-33 

为了保证简便地进行调试并获得成功 非常重要的一点是 电动机端子箱内的电路接线(参看图 3-
22) 必须与参数 P0304 键入的电动机电压相符  

Three-phase motor connection

W2

U1

U2

V1

V2

W1

3AC 230/400 V

W2

U1

U2

V1

V2

W1

230 V 400 V

Delta connection

U1

V1
W1

U1

V1
W1

W2

U1

U2

V1

V2

W1

U1

V1
W1

Star connection Delta connection

Line Line

W2

U1

U2

V1

V2

W1

690 V
U1

V1
W1

Star connection

3AC 400/690 V

400 V

 
图 3-22 电动机的端子箱 

与 BOP 不同 AOP 操作板或调试程序 DriveMonitor 或 STARTER 具有面向掩模的快速调试功

能 对于初次使用 MICROMASTER 变频器的用户来说 这是特别方便的 此外 装有 BOP
AOP 和 DriveMonitor 的变频器还具有面向参数的快速调试功能 它是通过上述的树形菜单引导

用户进行调试  

说明 

MICROMASTER 系列变频器不允许用在电源电压为 3-相 690 V AC 的场合   

3.5.3        电动机 / 控制数据的计算  

内部的电动机数据/控制数据是利用参数 P0340 进行计算 或者间接地利用参数 P3900 (参看第

3.5.4 节) 或参数 P1910 (参看第 3.5.2 节)进行计算的 例如 如果等值电路图的数据(参看图 3-23) 
或转动惯量的数值是已知的 就可以利用参数 P0340 的功能计算内部的电动机数据/控制数据

参数 P0340 的设置可以是  

0 不进行计算 

1 全部参数化(计算所有的电动机/控制数据) 

2 计算等值电路图的数据 

3 计算 V/f 控制和矢量控制的数据 

4 只计算控制器的设置值 

在 全部参数化 (P0340 = 1) 的情况下 除了电动机 / 控制参数以外 也对属于电动机额定数据

的各个参数进行配置 (例如 转矩限制值和接口信号的基准量) 参数表中列出了由参数 P0340 决
定计算的所有参数 (参看参数表中的 P0340)  

在利用参数 P0340 计算电动机 / 控制数据时 可以调用作为已知数据的各种参数数值(参看下面的

程序框图)  

三相电动机的接线 

三角形接线 星形接线 三角形接线 星形接线 



功能 

MICROMASTER 440 操作说明书 3-34 

说明 

进行 P3900 > 0 的快速调试时(参看第 3.5.2 节) 变频器内部设定 P0340 为 1 (全部参数化)  

在进行电动机技术数据自动检测时 (参看第 3.5.4节) 检测完成以后变频器内部设定 P0340 为 3  

 
START  

 
工程的缺省设置值 用黑体字标识用黑体字标识用黑体字标识用黑体字标识 
 设置值设置值设置值设置值 

P0340 = 1  
 

计算电动机的参数计算电动机的参数计算电动机的参数计算电动机的参数 
为了优化变频器驱动系统的工作性能 在调试中需要知道这些参数的数值 在

全部参数化 (P0340 = 1) 的情况下 除了电动机 / 控制参数以外 也 对属于电

动机额定数据的各个参数进行配置 (例如 转矩限制值和接口信号 的基准量) 参

数表中列出 了由参数 P0340 决定的需要计算的 所有参数  
  0 不进行计算不进行计算不进行计算不进行计算  
 1 全部参数化(计算所有的电动机/控制数据)  
 2 计算等值电路图的数据  
 3 计算 V/f 控制和矢量控制的数据  
 4 只计算控制器的设置值 

 

Additional
Catalog and/or

ECD data known ?
no yes  

  

P0341 = ?  电动机的转动惯量电动机的转动惯量电动机的转动惯量电动机的转动惯量 [kgm2] 
  

P0342 = ?  总转动惯量总转动惯量总转动惯量总转动惯量/电动机转动惯量的比值电动机转动惯量的比值电动机转动惯量的比值电动机转动惯量的比值 
 

P0344 = ?  电动机的重量电动机的重量电动机的重量电动机的重量 (键入以 kg 为单位的数值) 
  

ECD data
known

?
no yes  

  

P0340 = 4  
 
计算电动计算电动计算电动计算电动机的参数机的参数机的参数机的参数 
 4 计算控制器的设置值 (参看参数 P0340 的说明)  

P0350 = ?  定子电阻定子电阻定子电阻定子电阻 (相间相间相间相间) (键入以Ω为单位的电阻数值) 
设定以 Ω 为单位的电动机定子电阻 (从一相到另一相) 这一参数的数值中包括电

缆的电阻值  
 

P0354 = ?  转子电阻转子电阻转子电阻转子电阻 (键入以 Ω 为单位的电阻数值) 
设定电动机等效电路的转子电阻值(每一相的电阻值)   

P0356 = ?  定子漏感定子漏感定子漏感定子漏感(键入以 mH 为单位的漏感值) 
设定电动机等效电路的定子漏感值(每一相的漏感值)   

P0358 = ?  转子漏感转子漏感转子漏感转子漏感 (键入以 mH 为单位的漏感值) 
设定电动机等效电路的转子漏感值 (每一相的漏感值)   

P0360 = ?  主电感主电感主电感主电感 (键入以 mH 为单位的电感值) 
设定电动机等效电路的主(磁化)电感 (每一相的电感值)   

P0340 = 3  计算电动机的参数计算电动机的参数计算电动机的参数计算电动机的参数 
 3 计算 V/f 和矢量控制的数据 
计算与 ECD(等效电路)数据相关的所有数据和控制器的设置数据 (P0340 = 4)  

 

END
 

电动机的参数已经计算完毕 现在可以去进行 按照应用对象的要求配置变频器 一 节中指出的

辅助参数化  

 

开  始 

已知附加的技术参

数和/或等值电路的

各个数据  

已知等值电路

的各个数据

结  束 
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3.5.4 电动机数据的自动检测 

MICROMASTER 变频器具有检测电动机技术数据的功能  

等效电路的数据 (ECD 数据 参看图 3-23)→  P1910 = 1 

磁化特性 (参看图 3-24) →  P1910 = 3 

由于控制的需要 我们建议您进行电动机技术数据的自动检测 因为 运行自动检测程序以后

才能根据电动机的铭牌数据计算等效电路的数据 电动机电缆的电阻 IGBT 导通电压以及 IGBT 
联锁时间的补偿等 例如 (等效电路中)定子电阻的数值对于闭环矢量控制的稳定性 以及 V/f 控
制方式下的电压提升都是特别重要的 因此 应该运行电动机技术数据的自动检测程序 特别是

在供电电缆很长或采用 third—party 电动机的情况下更 是如此  

如果是第一次起动电动机技术数据的自动检测程序 那么 在 P1910 = 1 (检测所有的参数 并改

写参数数值)的情况下 根据电动机的铭牌数据(额定参数) 确定以下的数据 (参 看图 3-23)  

等效电路的数据 

电动机的电缆电阻 

IGBT 通态电压和 IGBT 门控死时 

电动机的铭牌数据是进行技术参数自动检测的原始数据 因此 在确定上述数据时 必须键入正

确和协调一致的铭牌数据 (参看第 3.5.6 节)  

Cable resistance
0.0 ... 120.0  [Ohm]

P0352.D (0.0)

Stator leak.induct
0.00001 ... 1000.00000

P0356.D (10.00000)

L?S

Rotor leak.induct.
0.0 ... 1000.0

P0358.D (10.0)

L?R

LM

Main inductance
0.0 ... 3000.0

P0360.D (10.0)

Rotor resistance
0.0 ... 300.0  [Ohm]

P0354.D (10.0)

RR

On-state voltage
0.0 ... 20.0  [V]

P1825 (1.4)

Gating dead time
0.00 ... 3.50  [us]

P1828 (0.50)

MotorCableInverter

Stator res. (L2L)
0.00001 ... 2000.00000  [Ohm]

P0350.D (4.00000)

C

R

Cable

Cable RS

CableP0350 = 2(R       + RS)

 
图 3-23 等值电路图 (ECD) 

除了等效电路数据以外 电动机的磁化特性 (参看图 3-23) 也是通过运行电动机数据自动检测程序 
(P1910 = 3) 来得到的 如果要求电动机—变频器系统要在弱磁区运行 特别是要求采用矢量控制

的情况下就必须得到磁化特性 有了磁化特性以后 MICROMASTER 变频器可以更精确地计算

在弱磁区里产生磁通的电流 并由此得到精度更高的转矩计算值  

 

变频器 

通态电压       门控死时 
电缆电阻 

电缆 

定子电阻

电动机 
转子漏感 

定子漏感 转子电阻 

主电感 
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0 P0366 P0367 100 % P0368 P0369 i�[%]

P0362

P0363
100 %
P0364
P0365

Φ [%]

 r0331 
[A]i  [%]i  µ

 µ =
 

图 3-24 磁化特性 

利用参数 P1910 选择电动机数据自动检测功能以后 立即生成报警信号 A0541 电动机数据自动

检测程序由 ON 命令起动 于是 各种激励信号加入电动机 (DC 和 AC 电压) 电动机的技术数据

是在它处于静止状态下进行检测的 根据所选的检测方式不同(P1910 = 1.3) 完成数据检测和计

算的时间在 20 秒…4 分钟之间 数据检测和计算的时间决定于电动机的功率大小 并且随着电动

机容量的增加而延长 ( 200 kW 的电动机大约需要 4 分 钟)  
电动机技术数据自动检测程序必须在电动机处于冷态下运行 这样 存入变频器的电动机电阻值

才能与参数 P0625 设定的大气环境温度相匹配 只有当电动机的电阻值与环境温度相匹配时

变频器才能正常运行  
电动机技术数据自动检测程序运行的结果是 完全参数化(计算电动机的各种参数) (P0340 = 
1) 或最后存入变频器的电动机等效电路数据 电动机技术数据自动检测程 序运行的次数越多

得到的数据越好 (最多可达 3 次)  

 

警告 

当负载具有潜在的危险(例如 起重设备的悬挂负载) 时 不允许运行电动机技术数据自动检

测程序 在运行电动机技术数据自动检测程序之前 必须保证潜在的危险负载处于安全状态

(例如 降低负载到地面的距离 或用电动机抱闸制动装置将电动机的 负载抱紧)  

在运行电动机技术数据自动检测程序时 电动机的转子将移动到一个最佳位置 对于大型电

动机来说 这是很重要的  
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说明 

除了参数 P0350 以外 等效电路数据 (P0350 P0354 P0356 P0358 P0360) 都应键入一

相的数值 在这种情况下 参数 P0350 (相间数据) 相当于一相数值的两倍  

电动机电缆的电阻值 P0352 也按一相的数值进行设定  

运行电动机技术数据自动检测程序时 得出定子电阻值和电动机电缆的电阻值 并输入到参

数 P0350 中 如果参数 P0352 的数值是经过校正的 那么  MICROMASTER 变频器将根据

以下关系式来确定电动机电缆的电阻值 P0352 = 0.2 * P0350  

如果电动机电缆的电阻值是已知的 那么 在运行了电动机技术数据自动检测程序以后可以

把该电阻的数值键入参数 P0352 定子电阻值相应地得以校正 因而更加符合 实际应用的情

况  

在运行电动机技术数据自动检测程序时 不需要锁定电动机的转子 但是 如果运行检测程

序时可以锁定电动机的转子 (例如 利用电动机抱闸制动装置抱紧) 那么 确定等效电路数

据时还是应该利用这一锁定装置  

下面的公式用于校核电动机的铭牌数据是否正确  
 PN = √3 ∗  VN Y∗  IN Y ∗  cosϕ  ∗  η   ≈  √3 ∗  VN ∆∗  IN∆ ∗  cosϕ  ∗  η   

式中 PN   电动机的额定功率 
  VN Y VN ∆  电动机的额定电压 (星形 / 三角形) 
  IN Y IN ∆  电动机的额定电流 (星形 / 三角形)  
  cosϕ    功率因数 
  η   效率 
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电动机技术数据自动检测程序 

START  
 
工厂的缺省设置 用黑体字标识 
  

P0625 = ?  
 

 电动机运行的环境温度电动机运行的环境温度电动机运行的环境温度电动机运行的环境温度 (键入以 °C 为单位的温度值) 
键入变频器的电动机运行环境温度 是指进行电动机技术数据检测时 实际的大气环境温

度 (工厂的缺省设置值为 20 °C)  

Motortemp. - P0625
  @€  �5 癈  ?

yes no

 Motor temp. − P0625
≤ 5 癈

?
 

电动机本身的温度与电动机运行环境温度 P0625 的允许温差必须在 ± 5 °C 以内 如果大

于这一允许温差 电动机技术数据自动检测程序只能在电动机的实际温度冷却下来以后才

允许执行  

冷却电动机,
降低其温度

 
 

  

 

P1910 = 1  
 

选择电动机技术数据自动检测功能选择电动机技术数据自动检测功能选择电动机技术数据自动检测功能选择电动机技术数据自动检测功能 
 0 禁禁禁禁止自动检测功能止自动检测功能止自动检测功能止自动检测功能  
 1 自动检测电动机的全部参数 并修改参数数值  
 2 这些修改后的参数被控制器接收 并用于控制器的控制  
 3 自动检测饱和(磁化)曲线 并修改参数数值  
说明说明说明说明  
在 P1910 = 1 的情况下   P0340 在变频器内部设定为 3 并计算相应

的 数据 (参看参数表中的参数 P0340) 

 

 ON  
 

电动机上电电动机上电电动机上电电动机上电 
接入接入接入接入 ON 命令后  变频器开始进行电动机技术数据的检测 与此同时 电动机转子进行校准(移
动到一个最佳位置)并导入电流 通过 r0069 (CO 相电流) 来诊断检测中是 否有问题发生 还输

出报警信息 A0541 (电动机技术数据自动检测程序激活)  
A0541

 

 
电动机技术数据自动检测程序执行完毕以后  
 1. P1910 复位 (P1910 = 0) 
 2. 撤消 A0541 的报警信号 

P1910 = 3  
 

选择电动机技术数据自动检测功能选择电动机技术数据自动检测功能选择电动机技术数据自动检测功能选择电动机技术数据自动检测功能 
0      禁止自动检测功能禁止自动检测功能禁止自动检测功能禁止自动检测功能  
1      自动检测电动机的全部参数 并修改参数数值  
2      这些修改后的参数被控制器接收 并用于控制器的控制  
3      自动检测饱和(磁化)曲线 并修改参数数值  
说明说明说明说明  
在 P1910 = 1 的情况下   P0340 在变频器内部设定为 3 并计算相应

的 数据 (参看参数表中的参数 P0340) 

 

 ON  
 

电动机上电电动机上电电动机上电电动机上电  

A0541
 

电动机技术数据自动检测程序执行完毕以后  
1.   P1910 复位 (P1910 = 0) 
 2. 撤消 A0541 的报警信号 

如果在检测电动机技术参数的过程中出现了问题 例如电流控制器发生振荡 那么 应重新检查

键入变频器的电动机铭牌数据是否正确 相应地键入的磁化电流 P0320 也应正确无误 然后调用 
P0340 = 1 (参看第 3.5.3 节) 重新起动电动机技术数据自动 检测程序  

 

 

开    始 

电动机的温度 
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3.5.5       调试中必须的应用对象工艺数据 

在电动机 – 变频器驱动系统进行快速调试或进行串行通讯调试完毕以后 应根据生产工艺的要求

匹配变频器的参数 并设定参数的数值 作为例子 必须仔细研究以下各点  
对变频器功能的要求 (例如 是否需要 PID 控制器对过程参数进行闭环控制) 
对参数数值的限制 
对动态性能的要求 
起动转矩 
对负载冲击的要求 
过载能力 
故障诊断 

如果快速调试和串行通讯调试中没有涵盖工程应用对象需要的功能 那么 就必须对以下各节的

功能说明或参数表加以研究 并得出对策  

按照应用对象的要求配置变频器 

带有  * 标记的参数具有比下面表中列出的更多设置值 其他设置值的情况请参看参数表  
START  

 
工厂的缺省设置值 用黑体字标识用黑体字标识用黑体字标识用黑体字标识 
 设置值设置值设置值设置值 

P0003 = 3  
 

用户访问级用户访问级用户访问级用户访问级 * 
1  标准级标准级标准级标准级 (基本应用基本应用基本应用基本应用)  
2  扩展级 (标准应用)  
3  专家级 (供复杂应用时使用) 

 

P0210 = ?  
 

电源电压电源电压电源电压电源电压 (键入以 V 为单位的电压值) 
这一参数应键入加到变频器上的实际电源电压值 键入的电压值同时也确定了直

流回路过电压 / 欠电压的动作电平和投入制动的阀值电压  
 

P0290 = 2  
 

过载时变频器的应对措施过载时变频器的应对措施过载时变频器的应对措施过载时变频器的应对措施 
这一参数确定变频器对内部过温采取的应对措施                                
0  降低输出频率 
1  跳闸 (F0004) 
2  降低脉冲频率和输出频率降低脉冲频率和输出频率降低脉冲频率和输出频率降低脉冲频率和输出频率 
3  降低脉冲频率 然后跳闸 (F0004) 

 

P0335 = 0  
 

电动机的冷却电动机的冷却电动机的冷却电动机的冷却(键入电动机的冷却系统) 
0  利用电动机轴上安装的风机自冷利用电动机轴上安装的风机自冷利用电动机轴上安装的风机自冷利用电动机轴上安装的风机自冷  
1  利用单独供电的冷却风机进行强制冷却                                  
2  自冷和内部冷却风机进行冷却 
3  强制冷却和内部风机进行冷却 

 

Determine the
motor parameter
outside the quick
commissioning ?

no yes  

  

 参看第 3.5.3 节 电动机 / 控制数据的计算   
 由 电动机 / 控制数据的计算 来  

With pulse encoder ?

no yes  

  

 

开  始 

除了快速调试涉及
的参数以外 是否
已经确定了其他电
动机参数 

带有脉冲偏码器吗 
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P0400 = 0 P0400 = 1  选择编码器类型选择编码器类型选择编码器类型选择编码器类型 
 0 禁止选择功能禁止选择功能禁止选择功能禁止选择功能 
 1 单通道编码器 
 2 双通道正交编码器 (双通道) 

 

P0408 = ?  编码器每圈的脉冲数编码器每圈的脉冲数编码器每圈的脉冲数编码器每圈的脉冲数 
键入编码器每转一圈发出的脉冲数键入编码器每转一圈发出的脉冲数键入编码器每转一圈发出的脉冲数键入编码器每转一圈发出的脉冲数 编码器每转一圈发出的脉冲数编码器每转一圈发出的脉冲数编码器每转一圈发出的脉冲数编码器每转一圈发出的脉冲数 P0408 受到所

选脉冲编码器模块最大脉冲频率的限制 (fmax = 300 kHz)  
 

P0500 = 0  
 

工艺应用对象工艺应用对象工艺应用对象工艺应用对象 
确定工艺应用对象和控制方式 (P1300)  
 0 恒转矩恒转矩恒转矩恒转矩 
 1 水泵和风机 
 3 简单的定位控制 

 

With temperature
sensor ?

no yes  

 
 
 

 

P0601 = 0 P0601 = 2  电动机的温度传感器电动机的温度传感器电动机的温度传感器电动机的温度传感器 
 0 无传感器无传感器无传感器无传感器 
 1 PTC 热敏电阻 
 2 KTY84 

 

P0604 = ?  电动机温度保护的门限值电动机温度保护的门限值电动机温度保护的门限值电动机温度保护的门限值 
键入电动机过温保护的报警门限值 变频器跳闸或降低 Imax (参看 P0610)  的
温度门限值通常比报警温度门限值要高出 10 %  

 

P0610 = 2  
 

电动机电动机电动机电动机 I2t 过温的应对措施过温的应对措施过温的应对措施过温的应对措施 
确定电动机的温度达到报警门限值时需要作出的应对措施  
 0 除报警外无应对措施 
 1 报警和降低 Imax  
  (这将引起输出频率降低) 
 2 报警和跳闸报警和跳闸报警和跳闸报警和跳闸 (F0011) 

 

P0700 = ?  
 

选择命令信号源选择命令信号源选择命令信号源选择命令信号源 
这一参数选择数字的命令信号源  
 0 出厂时的缺省设置值 
 1 BOP (键盘)设置 
 2 由端子排输入由端子排输入由端子排输入由端子排输入 
 4 通过 BOP 链路的 USS 设置 
 5 通过 COM 链路的 USS 设置 
 6 通过 COM 链路的 CB(通讯板)设置 

 

 

带有温度传感

器吗  
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Example

P0700=1 P0700=2  

 
 
 

 

P0701 = 1  数字输入数字输入数字输入数字输入 1 的功能的功能的功能的功能 
端子端子端子端子 5 
 1 ON / OFF1 命令命令命令命令 

 

P0702=12  数字输入数字输入数字输入数字输入 2 的功能的功能的功能的功能 
端子端子端子端子 6 
12 反转反转反转反转 

 

P0703 = 9  数字输入数字输入数字输入数字输入 3 的功能的功能的功能的功能 
端子端子端子端子 7 
 9 故障确认故障确认故障确认故障确认 

 

P0704=15  数字输入数字输入数字输入数字输入 4 的功能的功能的功能的功能 
端子端子端子端子 8 
15 固定频率设定值固定频率设定值固定频率设定值固定频率设定值  
  (直接选择直接选择直接选择直接选择) 

 

P0705=15  数字输入数字输入数字输入数字输入 5 的功能的功能的功能的功能 
端子端子端子端子 16 
15 固定频率设定值固定频率设定值固定频率设定值固定频率设定值  
  (直接选择直接选择直接选择直接选择) 

 

P0706=15  数字输入数字输入数字输入数字输入 6 的功能的功能的功能的功能 
端子端子端子端子 17 
15 固定频率设定值固定频率设定值固定频率设定值固定频率设定值  
  (直接选择直接选择直接选择直接选择) 

 0 禁止数字输入 
 1 接通正转 / OFF1 命令 
 2 接通反转 / OFF1 命令 
 3 OFF2 – 按惯性自由停车  
 4 OFF3 – 按快速下降斜坡曲线停车 
 9 故障确认 
10 正向点动 
11 反向点动 
12 反转 
13 MOP (电动电位计) 升速  
  (增加频率) 
14 MOP 降速  
  (减少频率) 
15 固定频率设定值 (直接选择) 
16 固定频率设定值  
  (直接选择 + ON 命令) 
17 固定频率设定值(BCD 码+ ON 命令) 
25 使能直流注入制动 
29     由外部信号触发跳闸 
33 禁止附加频率设定值 
99 使能 BICO 参数化 

 

P0707 = 0  数字输入数字输入数字输入数字输入 7 的功能的功能的功能的功能 
端子端子端子端子 3 
0      禁止数字输入禁止数字输入禁止数字输入禁止数字输入 

 

P0708 = 0  数字输入数字输入数字输入数字输入 8 的功能的功能的功能的功能 
端子端子端子端子 10 
0      禁止数字输入禁止数字输入禁止数字输入禁止数字输入  
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P0724 = 3  数字输入端采用的防颤动时间数字输入端采用的防颤动时间数字输入端采用的防颤动时间数字输入端采用的防颤动时间 
设定数字输入端的防颤动时间 (滤波时间)  
 0 无防颤动时间 
 1 防颤动时间为 2.5 ms  
 2 防颤动时间为 8.2 ms  
 3 防颤动时间为 12.3 ms  

 

P0725 = 1  PNP / NPN 数字输入数字输入数字输入数字输入 
对高电平有效 (PNP) 和低电平有效 (NPN) 进行切换  
这一切换对所有的数字输入端都同时有效  
 0 NPN 方式 ==> 低电平有效 
 1 PNP 方式方式方式方式 ==> 高电平有效高电平有效高电平有效高电平有效 

 

P0731 = 52:3  
 

BI 数字输出数字输出数字输出数字输出 1 的功能的功能的功能的功能 
确定数字输出 1 的信号源  
端子端子端子端子 18(常闭常闭常闭常闭) 19(常开常开常开常开) 20(公共点公共点公共点公共点)  
52.3 变频器故障变频器故障变频器故障变频器故障 

 

P0732 = 52:7  
 

BI 数字输数字输数字输数字输出出出出 2 的功能的功能的功能的功能 
确定数字输出 2 的信号源  
端子端子端子端子 21(常开常开常开常开) 22(公共点公共点公共点公共点)  
52.7 变频器报警变频器报警变频器报警变频器报警  
 

频率设置值频率设置值频率设置值频率设置值  
0.0      禁止数字输出 
52.0    变频器准备 
52.1    变频器运行准备就绪 
52.2    变频器正在运行 
52.3    变频器故障 
52.4    OFF2 停车命令有效 
52.5    OFF3 停车命令有效 
52.6    禁止合闸 
52.7    变频器报警 
52.8    设定值/实际值偏差过大 

 

举例 
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P0733 = 0:0  
 

BI 数字输出数字输出数字输出数字输出 3 的功能的功能的功能的功能 
确定数字输出 3 的信号源  
端子端子端子端子 23(常闭常闭常闭常闭) 24(常开常开常开常开) 25(公共点公共点公共点公共点)  
0.0 禁止数字输出禁止数字输出禁止数字输出禁止数字输出 

52.9   PZD (过程数据)控制   
52.A  已达到最大频率  

P1000 = ?  
 

选择频率设定值选择频率设定值选择频率设定值选择频率设定值 
 0 无主设定值 
 1 MOP 设定值 
 2 模拟设定值模拟设定值模拟设定值模拟设定值 
 3 固定频率 
 4 通过 BOP 链路的 USS 设定 
 5 通过 COM 链路的 USS 设定 
 6 通过 COM 链路的 CB 设定 
 7 模拟设定值 2 

 

Example

P1000=1 P1000=3
P1000=2

 

  

P0756 = 0  
 
 

 ADC 的类型的类型的类型的类型  
定义模拟输入的类型 并使能模拟输入的监控功能  
 0 单极性电压输入单极性电压输入单极性电压输入单极性电压输入 ( 0 至至至至 +10 V) 
 1 带监控的单极性电压输入 (0 至 10 V) 
 2 单极性电流输入 (0 至 20 mA) 
 3 带监控的单极性电流输入 (0 至 20 mA) 
 4 双极性电压输入 (-10 至 +10 V )  
说明说明说明说明 
下面的下标对 P0756 至 P0760 的参数都有效  
下标 0   模拟输入 1 (ADC1) 端子 3 4 
下标 1   模拟输入 2 (ADC2) 端子 10 11 

 

P0757 = 0  
 

标定标定标定标定 ADC 的的的的 x1 值值值值 [V/mA] 
 

P0758 = 0.0  
 

标定标定标定标定 ADC 的的的的 y1 值值值值 
本参数设定本参数设定本参数设定本参数设定以 P2000 (基准频 
率)的%值表示的 y1 值   

 

P0759 = 10  
 

标定标定标定标定 ADC 的的的的 x2 值值值值 [V/mA] 
 

P0760 = 100  
 

标定标定标定标定 ADC 的的的的 y2 值值值值 
本参数设定本参数设定本参数设定本参数设定以 P2000 (基准频 
率)的%值表示的 y2 值  

ASPmax

100 %

10 V
20 mA

 V
 mAx100%

%

P0760

P0758

P0759

P0761 > 0
0 < P0758 < P0760  ||  0 > P0758 > P0760

ASPmin

P0757
P0761

P0757 = P0761

4000 h

 

 

P1031 = 0  MOP 的设定值存储的设定值存储的设定值存储的设定值存储  
这一参数确定这一参数确定这一参数确定这一参数确定 在发出在发出在发出在发出 OFF 命令或断开供电电源之前已经激活的电动电命令或断开供电电源之前已经激活的电动电命令或断开供电电源之前已经激活的电动电命令或断开供电电源之前已经激活的电动电

位计位计位计位计(MOP)设定值是否要存储设定值是否要存储设定值是否要存储设定值是否要存储  
 0 MOP 设定值不存储设定值不存储设定值不存储设定值不存储 
 1 MOP 设定值存入 P1040 

 

P1032 = 1  禁止禁止禁止禁止 MOP 反向反向反向反向  
 0 允许反向 
 1 禁止反向禁止反向禁止反向禁止反向 

 

P1040 = 5  MOP 的设定值的设定值的设定值的设定值 
确定由电动电位计(MOP)控制时的设定值   

举  例 



功能 

MICROMASTER 440 操作说明书 3-43 

P1001 = 0  固定频率固定频率固定频率固定频率 1 
确定固定频率设定值 1 (FF1) 单位 Hz   

P1002 = 5  固定频率固定频率固定频率固定频率 2 
 

P1003=10  固定频率固定频率固定频率固定频率 3 
 

P1004=15  固定频率固定频率固定频率固定频率 4 
 

P1005=20  固定频率固定频率固定频率固定频率 5 
 

P1006=25  固定频率固定频率固定频率固定频率 6 
 

P1007=30  固定频率固定频率固定频率固定频率 7 
 

P1008=35  固定频率固定频率固定频率固定频率 8 
 

P1009=40  固定频率固定频率固定频率固定频率 9 
 

P1010=45  固定频率固定频率固定频率固定频率 10 
 

P1011=50  固定频率固定频率固定频率固定频率 11 
 

P1012=55  固定频率固定频率固定频率固定频率 12 
 

P1013=60  固定频率固定频率固定频率固定频率 13 
 

P1014=65  固定频率固定频率固定频率固定频率 14 
 

P1015=70  固定频率固定频率固定频率固定频率 15 

在确定各个数字输入端 (P0701 至 P0708) 

的功能时 有三种方法可以选择固定频

率  

15 = 直接选择直接选择直接选择直接选择  
  (二进制码二进制码二进制码二进制码) 
在这一方式下 一个数字输入选择相应 的
一个固定频率  
例如  
数字输入 4 = 选择固定频率 4  

如果有几个固定频率输入同时被激活  选

定的频率是它们的总和 必须有 ON 命令才

能运行变频器  

16 = 直接选择直接选择直接选择直接选择 +  ON 命令命令命令命令  
  (二进制码二进制码二进制码二进制码 + On / Off1 命令命令命令命令 ) 
在这一方式下 固定频率的选择与 15

时相同 但它同时组合有一个 ON 命令  
17 = BCD 码选择码选择码选择码选择 + ON 命令命令命令命令  
  (BCD-编码编码编码编码 + On/ Off1 ) 
BCD-编码选择的操作方式对数字输入 1 至 

4 有效  

 
P1016 = 1  固定频率方式固定频率方式固定频率方式固定频率方式 – 位位位位 0 

定义固定频率的选择方法   
P1017 = 1  固定频率方式固定频率方式固定频率方式固定频率方式 – 位位位位  1 

 
P1018 = 1  固定频率方式固定频率方式固定频率方式固定频率方式 – 位位位位  2 

 
P1019 = 1  固定频率方式固定频率方式固定频率方式固定频率方式 – 位位位位  3 

1 固定频率固定频率固定频率固定频率 二进制编码二进制编码二进制编码二进制编码 
2 固定频率 二进制编码 +  
  ON 命令 
3 固定频率 BCD-编码+  
  ON 命令 
说明说明说明说明 
在设定值为 2 和 3 的情况下  P1016 至 
P1019 的所有所有所有所有参数必须设定为选择的值  
变频器接收 ON 命令  

 

P1025 = 1  固定频率方式固定频率方式固定频率方式固定频率方式 – 位位位位  4 
 

P1027 = 1  固定频率方式固定频率方式固定频率方式固定频率方式 – 位位位位  5 

 1 固定频率固定频率固定频率固定频率 二进制编码二进制编码二进制编码二进制编码 
 2 固定频率 二进制编码 +  
  ON 命令  
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With analog
output ?

no yes  

  

 
P0771 = 21  

 
 

 
CI D/A 转换器转换器转换器转换器 
定义 0 - 20-mA 模拟输出的功能  
21 CO 实际频率实际频率实际频率实际频率 (按按按按 P2000 进行标定进行标定进行标定进行标定) 
24 CO 实际输出频率 (按 P2000 进行标定) 
25 CO 实际输出电压 (按 P2001 进行标定)  
26 CO 实际直流回路电压 (按 P2001 进行标定)  
27 CO 输出电流 (按 P2002 进行标定)  
说明说明说明说明 
下面的下标对 P0771 至 P0781 有效  
下标 0   模拟输出 1 (D/A 转换器 1) 端子 12 13 
下标 1   模拟输出 2 (D/A 转换器 2) 端子 26 27 

 

 

P0776 = 0  
 
 

 D/A 转换器的类型转换器的类型转换器的类型转换器的类型  
经过标定的模拟输出值在 r0774 显示  
 0 电流输出电流输出电流输出电流输出 
 1 电压输出 
说明说明说明说明 
P0776 切换 r0774 的标定(0 - 20 mA ⇔ 0 - 10 V) 
标定的参数 P0778 P07080 和死区 通常都键入 0 - 20 mA  
当要求 D/A 转换器输出电压时 D/A 转换器的输出端必须连接一个阻值为 500 � 
的电阻 

 

P0777 = 0.0  
 
 D/A 转换器标定的转换器标定的转换器标定的转换器标定的 x1 值值值值 
定义输出特性的以定义输出特性的以定义输出特性的以定义输出特性的以%值表示的 x1 值  
这一参数是以 P200x 的%值表示的最小模拟值  
(P200x 的 x 决定于参数 P0771 的设置)  

 

P0778 = 0  
 
 D/A 转换器标定的转换器标定的转换器标定的转换器标定的 y1 值值值值  
这一参数是以  mA 为单位的 x1 值   

P0779 = 100  
 
D/A 转换器标定的转换器标定的转换器标定的转换器标定的 x2 值值值值 
定定定定义输出特性的以义输出特性的以义输出特性的以义输出特性的以%值表示的 x2 
值  
这一参数是以 P200x 的%值表示的 
最大模拟值 (P200x 的 x 决定于 
参数 P0771 的设置)  0

20

P0780
y2

P0778
y1

P0777
x1

P0779
x2

100 % %

mA

 

 

P0780 = 20  
 
D/A 转换器标定的转换器标定的转换器标定的转换器标定的 y2 值值值值  
这一参数是以  mA 为单位的 x2 值   

P0781 = 0  
 
D/A 转换器死区的宽度转换器死区的宽度转换器死区的宽度转换器死区的宽度 
这一参数设定模拟输出的死区宽度 单位 mA   

 

有模拟输出吗  
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With JOG ?
no yes  

  

 
P1058 = 5  

 
正向点动频率正向点动频率正向点动频率正向点动频率 
电动机正向点动时以 Hz 为单位的频率设定值  

 

 
P1059 = 5  反向点动频率反向点动频率反向点动频率反向点动频率 

电动机反向点动时以 Hz 为单位的频率设定值   
P1060 = 45  点动斜坡上升时间点动斜坡上升时间点动斜坡上升时间点动斜坡上升时间 

由由由由 0 Hz 到最大频率(P1082) 所 
需的斜坡上升时间 点动斜坡

上 升的最终频率由 P1058 或 
P1059 加以限制  

 

P1061 = 50  
 
点动斜坡下降时间点动斜坡下降时间点动斜坡下降时间点动斜坡下降时间 
由由由由最大频率(P1082)下降到 0 
Hz 所 需的斜坡下降时间  

P1082
(fmax)

P1058

t
P1060 P1061

f

 

 

With
suppl. setpoint ?

no yes  

  

 
P1074 = 1.0  

 
BI 禁止附加设定值禁止附加设定值禁止附加设定值禁止附加设定值 
禁止附加设定值  

 

 
P1075 = 755  

 
CI 附加设定值附加设定值附加设定值附加设定值 
定义附加到主设定值上的附加设定值信号源  
通常的设置  
 755 模拟输入设定值 
 1024 固定频率设定值 
 1050 MOP 设定值 

 

 

P1076 = 1.0  
 
CI 附加设定值标定附加设定值标定附加设定值标定附加设定值标定 
定义标定附加设定值的信号源  
通常的设置  
       1    1.0 (100 %) 的标定 
 755 模拟输入设定值 
 1024 固定频率设定值 
 1050 MOP 设定值 
  

 

 

With skip
frequency ?

no yes  

  

 
P1091 = 7.5  

 
 

 
跳转频率跳转频率跳转频率跳转频率 1  
(键入以 Hz 为单位的跳转频率数)  
为了避免机械共振的影响 对跳转频率 
± P1101 (跳转频带宽度) 范围内的频 率
加以抑制(跳转)  

 

 

P1092 = 0.0  跳转频率跳转频率跳转频率跳转频率 2 
  

P1093 = 0.0  跳转频率跳转频率跳转频率跳转频率 3 
  

P1094 = 0.0  跳转频率跳转频率跳转频率跳转频率 4 
 

 

P1101

P1091
fin

fout

Skip frequency
bandwidth

Skip frequency  

 
P1101 = 1.0  

 
跳转频率的频带宽度跳转频率的频带宽度跳转频率的频带宽度跳转频率的频带宽度 (以 Hz 为单位键入) 

 

需要点动吗  

有附加设定值
吗  

有跳转频率吗  

跳转频率的频
带宽度 

跳转频率 
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Modify the ramp
times ?

no yes  

  

 
P1120 = 8  

 
斜坡上升时间斜坡上升时间斜坡上升时间斜坡上升时间  
(键入以 s (秒) 为单位 
的加速时间) 

 

 

P1121 = 5  
 
斜坡下降时间斜坡下降时间斜坡下降时间斜坡下降时间  
(键入以 s (秒) 为单位 
的减速时间) 

P1082
(fmax)

f1

t
P1120 P1121

f

 

 

With rounding-
off ?

no yes  

  

 
P1130 = 5.0  

 
斜坡上斜坡上斜坡上斜坡上升起始段圆弧时间升起始段圆弧时间升起始段圆弧时间升起始段圆弧时间  
(键入以 s 为单位 的圆弧

时间) 

 

 

P1131 = 5.0  斜坡上升结束段圆弧时间斜坡上升结束段圆弧时间斜坡上升结束段圆弧时间斜坡上升结束段圆弧时间  
(键入以 s 为单位 的圆弧

时间) 
 

P1132 = 5.0  斜坡下降起始段圆弧时间斜坡下降起始段圆弧时间斜坡下降起始段圆弧时间斜坡下降起始段圆弧时间  
(键入以 s 为单位 的圆弧

时间) 
 

P1133 = 5.0  斜坡下降结束段圆弧时间斜坡下降结束段圆弧时间斜坡下降结束段圆弧时间斜坡下降结束段圆弧时间  
(键入以 s 为单位 的圆弧

时间) 

在需要避免设定值信号突然变化的情况下建议采

用具有圆弧时间的斜坡曲线 由此可以减少起动

时对机械设备的冲击应力和损坏  
斜坡上升时间和斜坡下降时间由于增加圆弧斜坡

部分而加长了  

 

P1134 = 0  
 
圆弧的类型圆弧的类型圆弧的类型圆弧的类型 
 0 连续平滑连续平滑连续平滑连续平滑 (无突变无突变无突变无突变) 
 1 断续平滑 
说明说明说明说明 
所谓断续平滑圆弧 (P1134 = 1) 是在降低设定值或得到 OFF1 命令后取消斜坡

上升曲线的结束段圆弧 (P1131) 时间 和斜坡下降曲线的起始段圆 弧 (P1132)时
间  

 

P1800 = 4  脉冲频率脉冲频率脉冲频率脉冲频率 (键入以 kHz 为单位的数据) 
脉冲频率每一级可以改变 2 kHz 它的变化范围为 2 kHz 至 16 kHz 变频器的输

出电流是指 在脉冲频率为 4 kHz 温度为 50°C 的条件下 变频器允许的连续输

出电流  
变频器的最大输出频率受到脉冲频率的限制 脉冲频率为 2 kHz 的情况下 允许

运行的最高频率为 133 Hz 如果要求输出更高的频率 脉冲频率也应相应增加

(10 kHz 脉冲频率 = 最大输出频率 650 Hz) 如果不要求低噪声运行 那么 可选

用较低的脉冲频率 这时 变频器的损耗和它所辐射的高频干扰都会降低  

 

P2000 = 50  基准频率基准频率基准频率基准频率 (键入以 Hz 为单位的数据) 
以 Hz 为单位的基准频率相当于频率设置值的 100 %  
如果要求最大频率高于 50 Hz 应改变这一设置值  
说明说明说明说明 
这一基准频率是模拟设定值 固定频率设定值和电动电位计规格化操作时 进行标

定的最大频率(设定值的 100 %)  

 

P2001=1000  基准电压基准电压基准电压基准电压 (键入以 V 为单位的数据) 
以 Volt   为单位的基准电压(输出电压) 相当于 100 % 的电压设置值  
说明说明说明说明 
只有当输出电压需要按另外的基准值标定时 才能改变这一设置值  

 

要修改斜坡时间
吗  

斜坡函数曲线带
平滑园孤吗  
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P2002 = ?  
 

基准电流基准电流基准电流基准电流 (键入以 A 为单位的数据) 
以 安培 为单位的基准电流 (输出电流) 相当于 100 % 的电流设置值 工厂的

缺省设置值 = 电动机额定电流(P0305)的 200 %  
说明说明说明说明 
只有当输出电流需要按另外的基准值标定时 才能改变这一设置值  

 

P2003 = ?  基准转矩基准转矩基准转矩基准转矩 (键入以 Nm 为单位的数据) 
以  Nm (牛—米) 为单位的转矩基准值 相当于 100 % 的转矩设置值 工厂的

缺省设置值 = 电动机额定转矩的 200 % 它是根据电动机的数据 而且是在恒转

矩方式下运行来确定的  
说明说明说明说明 
只有当输出转矩需要按另外的基准值标定时 才能改变这一设置值  

 

P2004 = ?  基准功率基准功率基准功率基准功率 (键入以 kW / hp 为单位的数据) 
以  kW / hp 为单位的功率基准值 相当于 100 % 的设置值 工厂的缺省设

置值 = 电动机额定功率的 200 %(电动机在恒转矩方式下运行)  
说明说明说明说明 
只有当输出功率需要按另外的基准值标定时 才能改变这一设置值  

 

P0971 = 1  
 

由由由由 RAM 到到到到 EEPROM 的数据传输的数据传输的数据传输的数据传输  
 0 禁止传输禁止传输禁止传输禁止传输 
 1 起动数据传输 RAM->EEPROM 
参数数值的全部变化都由 RAM 存储器传输到 EEPROM 存储器 这就是说 将它

们存入 MICROMASTER 变频器的一个不辉发的存储器中(断电时数据不丢失)  
说明说明说明说明 

装有 BOP 或 AOP 时 MICROMASTER 变频器自动地执行数据由 
RAM→EEPROM 传输的存储操作  
如果是利用调试工具 STARTER 或 DriveMonitor 进行参数化 那么 数据不

能自动地存入 EEPROM 数据由 RAM→EEPROM 的自动传送 功能可以由

相关的选择按钮来选用  

 

STARTER DriveMonitor

RAM → EEPROM Online-EEPROM  

 

END
 

 

 
说明 
如果用 P0971 去起动由 RAM 到 EEPROM 的数据存储 那么 在数据传送完毕以后 通讯存储

器将再次进行初始化 这就是说 遵循 USS 协议以及通过 CB 板的通讯在进行复位的期间将被中

断   
与变频器连接的 PLC (例如 SIMATIC S7) 停止运行  
STARTER 调试程序对通讯故障进行缓冲寄存  
DriveMonitor 调试程序显示 NC  (线路不通) 或 drive busy (变频器工作忙碌)  
BOP 操作板显示的是 busy (变频器工作忙碌)  

对调试程序 STARTER 和 DriveMonitor 以及操作板 BOP 的数据通讯在复位结束以后自动重新建

立起来  
 

结  束 
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3.5.6 通过串行通讯链路进行调试 

通过串行通讯接口把参数的设置值由变频器读出来(上传) 并利用以下的方式把设置数据存入硬

盘 / 软盘或不挥发的存储器中 (例如 EEPROM)  
PC 工具 (例如 STARTER DriveMonitor) 或 
高级操作板 AOP 

(请参看图 3-25)  
遵循 USS 协议的变频器通讯接口和现场总线接口 (例如 PROFIBUS) 都可以作为串行接口传送

参数的设置值  

DriveMonitor

AOP

STARTER CB on COM link

USS on COM link

USS on BOP link

(PROFIBUS)

(RS485)

(RS232)

Parameter transmission from different
sources via download

MM4

*    Option is absolutely required for the
      connection

1)

1)  Option: Operator panel door mounting kit
                  for single inverter control

5)*

2)  Option: PC to inverter connection kit

3)  Option: AOP door mounting kit
                  for multiple inverter control (USS)
4)  Option: RS232-RS485 Converter

3)*

2)*

2)*

4)*

4)*

CB

5)  With PROFIBUS:
                  SIMATIC NET
     With CANopen or DeviceNet:
                  see user organisation  

图 3-25 用 AOP 和 PC 工具上传 / 下载 

如果通过 上传 或离线编程已经为变频器准备好了适当的参数组 那么 可以把它们下载到变

频器 这就是说 可以把参数组的数据从变频器 A 传送到变频器 B 在应用对象的控制特性相同

的情况下(例如 串列运行的机械 成组的传动装置) 可以在它们之间进行参数数据的拷贝 从

而缩短调试所需的时间  

通过 BOP 链路的 USS 传送 

通过 COM 链路的 USS 传送 

通过 COM 链路的 CB 传送 

由不同的信号源向变频器下载参数时参

数的传输方式 

*为了进行这种数据传输 必须使用通讯选件  
1)  选件 柜门上安装操作板的组合件 适用于 

单台变频器的控制  
2 选件 PC-变频器连接的组合件 
3 选件 AOP 柜门安装组合件 适用于多台

变频器的控制 USS 协议  
4 选件 RS232-RS485 转换器 
5 与 PROFIBUS 连接  

SIMATIC  NET 
与 CANopen 或 DeviceNet 连接 根据用

户的设备情况确定 
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警告 
通过串行通讯链路进行调试的情况下 所有的通讯接口以及数字和模拟接口都将重新初始

化 这将引起短暂的通讯故障或导致数字输出的关闭  
在开始进行串行通讯调试之前 必须小心谨慎地保证具有潜在危险的负载处于安全状态  
在开始进行串行通讯调试之前 为了保证具有潜在危险的负载处于安全状态 采取的措施

有  
降低负载与地面的距离 或 
♦ 用电动机的抱闸制动装置将负载电动机的轴抱紧  
♦  (注意 在进行串行通讯调试期间 MICROMASTER 变频器一定不要去进行抱闸制动装置 

的控制操作)  
如果电动机抱闸制动装置 (参看第 3-14 节) 由 MICROMASTER 变频器控制 那么 对于负

载存在潜在危险的 (例如 起重设备起吊的负载) 场合 不要采用串行通讯进行调试  

3.5.7 把变频器的参数复位为工厂的缺省设置值 

出厂时的缺省设置是为所有变频器参数确定的初始状态 变频器就是在这一状态下出厂和交付运

输的 变频器的缺省设置有  

由数字输入进行的控制 
a) 通过 DIN1 连接 ON/OFF 命令  
b) 通过 DIN2 连接反向转动命令  
c) 通过 DIN3 连接故障确认信号 

设定值由模拟输入端 1 输入 输出信号由数字输出端(DOUT) 输出 
a) DOUT 1 输出故障激活信号 
b) DOUT 2 输出报警激活信号 

实际频率通过模拟输出端输出  

控制方式为基本 V/f 特性 (P1300 = 0) 

电动机类型为感应电动机 (P0300 = 1) 
只要接好相应的线路 并把电动机—变频器组合成适当的传动装置 采用出厂的缺省设置

MICROMASTER 变频器就已具备投入运行的条件 不需要进行任何其他的参数化操作  
任何时候 只要进行参数复位的操作 您就可以重新建立变频器的初始状态 复位操作可以消除

变频器上电以后对参数所作的任何更改 参数表中 出厂时的缺省设置值用 Def  (缺省值)加
以标识  
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把参数复位为出厂时的缺省设置 
START  

 
 

P0003 = 1  
 

用户访问级用户访问级用户访问级用户访问级 
1 访问级 标准级 

P0004 = 0  
 

参数过滤器参数过滤器参数过滤器参数过滤器 
0 全部参数 

P0010 = 30  
 

调试参数调试参数调试参数调试参数 
30 出厂时的缺省设置值 

P0970 = 1  
 

复位复位复位复位 
1 把变频器参数复位为出厂时的缺省设置值 

 
ENDE  

变频器进行参数复位 (持续时间大约 10 s) 然后自动输出复位菜单并设置

 P0970 = 0  禁止复位 
 P0010 = 0  准备 

 

说明 
把参数复位为工厂的缺省设置值时 通讯存储器将重新初始化 这就是说 遵循 USS 协议的通讯

以及通过 CB 板的通讯在进行复位的期间将被中断  

与变频器连接的 PLC (例如 SIMATIC S7) 停止运行  

STARTER 调试程序对通讯故障进行缓冲寄存  

DriveMonitor 调试程序显示 NC (线路不通) 或 drive busy (变频器工作忙)  

BOP 操作板显示的是 busy (变频器工作忙)  
对调试程序 STARTER 和 DriveMonitor 以及操作板 BOP 的数据通讯在复位结束以后自动重新建

立起来  
   

开  始 

结  束 
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3.6 输入 / 输出 

3.6.1 数字(开关量)输入 (DIN)  

数目   6 + 2 

参数范围  r0722 – P0725 

功能框图号  FP2000 FP2200 

特点   
-  周期时间  2ms  
-  接通门限值  10.6V 

-  断开门限值  10.6V 

-  电气特点  带电位隔离 抗短路 

为了使变频器自主运行 需要接入多个外部控制信号 这些信号可以通过串行接口输入 也可以

通过数字(开关量)输入端输入(参看图 3-26) MICROMASTER 440 变频器带有 6 个数字输入端

如果把两个模拟输入端作为数字输入使用时 可将数字输入端增加到 8 个 为了建立一种功能

您可以对这些数字输入端自由编程 这里 根据程序的不同 可以用参数 P0701 - P0708 直接为

它们分配功能 也可以根据需要利用 BICO 技术对它们编程  
 

or

24 V T 0

&
0

1

PNP/NPN DIN
0 ... 1

P0725 (1)

0 V

24
V

Debounce time: DIN
0 ... 3

P0724 (3)

CO/BO: Bin.inp.val
r0722
r0722

.x

Function

KL9     P24  (PNP)

KL28    0 V  (NPN)

Pxxxx  BI: ...

P070x

 
图 3-26 数字(开关量) 输入 

参数 P0725 用于定义数字输入端 DIN1 - DIN6 的 0 V 是逻辑 1  还是 24 V 是逻辑 1 数

字输入端的逻辑状态可以用 r0722 (BICO 监控参数) 消除颤动 并由参数 P0724 读出 防颤时间

而且 这一参数用于数字输入端的 BICO 参数化 (参看下一节的 BICO 参数 化 )  

P0701 – P0706 (数字输入数字输入数字输入数字输入 1–6) 或或或或 P0707 – P0708 (模拟输入模拟输入模拟输入模拟输入 1-2) 

各个输入端允许的设置在表 3 6 中列出  

表 3-6 参数 P0701 – P0706 

参数的数值 含义 
0 禁止数字输入 
1 ON / OFF1 接通正转/ 停车命令  
2 ON+反转 / OFF1(接通反转/ 停车命令) 
3 OFF2 – 按惯性自由停车 
4 OFF3 – 按快速下降斜坡曲线降速停车 
9 故障确认 

10 正向点动 

防颤动时间

功能 

二进制互联输入值 
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参数的数值 含义 
11 反向点动 
12 反转 
13 MOP 升速 (增加频率) 
14 MOP 降速 (减少频率) 
15 固定频率设定值 (直接选择) 
16 固定频率设定值 (直接选择 + ON 命令) 
17 固定频率设定值 (BCD 码选择 + ON 命令) 
25 直流注入制动 
29 由外部信号触发跳闸 
33 禁止附加频率设定值 
99 使能 BICO 参数化 

 
例如  

要求由数字输入端 DIN1 接入 ON/OFF1 命令  

P0700 = 2 使能由端子板的端子(数字输入)进行控制 

P0701 = 1 由数字输入 1 (DIN1) 接入 ON/OFF1 命令  

说明 

如果把模拟输入端作为数字输入进行配置和使用 (参看图 3-30) 那么 必须符合以下的限制条

件  

  < 1.7 V DC →  (相当于) 0  

  > 3.9 V DC →  (相当于) 1  

BICO 参数化 

如果在参数 P0701 – P0708 中输入设置值 99 (使能 BICO 参数化) 那么 相应的输入端就已允许

进行 BICO 连接 功能的输出参数号 (参数文本中包含有 BO 标识码的参数) 应输入到命令信

号源(参数文本中包含有 BI 标识码的参数)  

例如  

要求由数字输入端 DIN1 接入 ON/OFF1 命令 1  

P0700 = 2  使能由端子板的端子(数字输入)进行控制 

P0701 = 99  允许 DIN1 进行 BICO 连接 

P0840 = 722.0 通过 DIN1 连接 ON/OFF1 命令  

说明 

只允许有经验的人员使用 BICO 参数化技术 而且只能在 P0701 – P0708 提供的输入已不能满足

实际应用项目需要的情况下 才使用 BICO 参数化    
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3.6.2 数字(开关量) 输出(DOUT)  

数目   3 

参数范围  r0730 – P0748 

功能框图号  FP2100 

特点  

-  周期时间  1 ms 

变频器的二进制状态可以经由数字输出端输出 由于执行数字输出功能的周期时间很短 因而可

以用于控制外部器件 并实时显示变频器的状态信号 为了能够输出较大的功率 把内部信号 
(TTL 电平) 简化为继电器 (参看图 3-27) 表示  

继电器  

-  最大的接点打开时间 / 闭合时间  5 / 10 ms 

 -  电压 / 电流    30 V DC / 5 A 

  250 V AC / 2 A 

(52:3)

BI: Fct. of DOUT 1
P0731.C

-1

0

1

Invert DOUTs
0 ... 7

P0748 (0) CO/BO: State DOUTs

r0747
r0747

NO

COM

NC

Kl.20

Kl.19

Kl.18

(52:7)

BI: Fct. of DOUT 2
P0732.C

-1

0

2

Invert DOUTs
0 ... 7

P0748 (0) CO/BO: State DOUTs

r0747
r0747

NO

COM
Kl.22

Kl.21

(0:0)

BI: Fct. of DOUT 3
P0733.C

-1

0

4

Invert DOUTs
0 ... 7

P0748 (0) CO/BO: State DOUTs

r0747
r0747

NO

COM

NC

Kl.25

Kl.24

Kl.23

.0

.1

.2

 
图 3-27 数字(开关量) 输出 

变频器的状态信号(可以输出)用 BI 参数 P0731 (数字输出 1) P0732 (数字输出 2) 和 P0733 
(数字输出 3) 定义 为了进行定义 BO 参数号或 CO/BO 参数号 以及实际状态的位号应

该输入到 P0731–P0733 中 经常使用的状态(包括参数号和位号)信号 示于下面的表中 (参看表 3-
7)  

  

BI  DOUT1 的功能 

BI DOUT2 的功能 

BI DOUT3 的功能 

变频器 

变频器 

变频器 

状态 

状态 

状态 

52:7  

52:3  

0:0  
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表 3-7 参数 P0731 – P0733 (经常使用的功能 / 状态) 

参数的数值 含义 
52.0 变频器准备 
52.1 变频器运行准备就绪 
52.2 变频器正在运行 
52.3 变频器故障 
52.4 OFF2 停车命令有效 
52.5 OFF3 停车命令有效 
52.6 禁止合闸 
52.7 变频器报警 
52.8 设定值 / 实际值[偏差过大 
52.9 PZD 控制 (过程数据控制) 
52.A 已达到最大频率 
52.B 电动机电流极限值报警 
52.C 电动机抱闸 (MHB) 投入 
52.D 电动机过载 
52.E 电动机正向运行 
52.F 变频器过载 
53.0 直流注入制动投入 
53.1 实际频率 f_act >= P2167 (f_off) (跳闸频率极限值) 
53.2 实际频率 f_act >  P1080 (f_min) (最小频率) 
53.3 实际电流    r0027 >= P2170 (电流门限值) 
53.6 实际频率  f_act >= 频率设定值 

 

说明 

参数表中可以查到二进制状态参数的完整列表 (参看 CO/BO  参数)  
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3.6.3 模拟输入 (ADC)  

数目   2 

参数范围  P0750 – P0762 

功能框图号  FP2200 

特点  

-  周期时间  4 ms 

-  分辨率  10 位二进制   
-  精度  10 V / 20 mA 的 1%   
-  电气特点  对错误极性的保护 抗短路  

模拟设定值 实际值和控制信号由相应的模拟输入端读入变频器 并经 ADC 转换成数字信号/ 数
字量  

无论模拟输入的设定值是电压输入(最大 10 V) 还是电流输入(最大 20 mA) 都必须用 I/O 板上的

DIP1(1 2) 开关以及参数 P0756 (参看图 3-28) 来选定  

 
参数 P0756 可以使用的设置值  

0   单极性电压输入 ( 0 至 +10 V ) 

1   单极性电压输入 带监控 (0 至 10 V ) 

2   单极性电流输入 (0 至 20 mA) 

3   单极性电流输入 带监控 (0 至 20 mA) 

4   双极性电压输入  (-10 V 至 +10 V) 只有 ADC1 

图 3-28 确定 ADC 是电流输入或是电压输入的 DIP 开关和参数 P0756  

说明 
P0756 的设置 (模拟输入的类型) 必须与 I/O 板上的开关 DIP1(1 2) 的设置相匹配  
双极性电压输入只适用于模拟输入 1 (ADC1)  

根据 ADC 类型或信号源的不同 必须连接适当的线路 例如 如果要利用内部的 10 V 电源电压

作为外接电位计的电源 接线的方法如下图所示(参看图 3-29)  
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Voltage input

A

D

KL1     10 V

KL2       0 V

KL4   ADC−

KL3   ADC+> 4.7 kΩ

Current input

A

D

KL1     10 V

KL2       0 V

KL4   ADC−

KL3   ADC+

A

D
KL11   ADC−

KL10   ADC+A

D
KL11   ADC−

KL10   ADC+

0 ...20 mA

 

图 3-29 ADC 电压 / 电流输入的接线举例 

ADC 通道包含若干个功能单元 (滤波器 标定单元 死区) (参看图 3-30)  

KL

KL

DIP switch

A
D

ADC
type

ADC
scaling

P0
75

7
P0

75
8

P0
75

9
P0

76
0

ADC
dead zone r0755 Pxxxx

r0754

Function

P1000

ADC−

ADC+

r0754

r0722
r0722.x

P0761P0753P0756

0

���������
1

ADC
type

 

图 3-30 ADC 通道 

说明 

增加滤波时间常数 P0753 (ADC-PT1) 时 将使 ADC 输入信号更加平滑 纹波更小 当这一功能

应用在控制闭环回路中时 将对控制特性产生负面影响(动态性能恶化)  
 

电压输入 电流输入 

开关 

类型 类型 标定 死区 

功能 
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3.6.4         模拟输出 (D/A 转换器) 

数目   2 

参数范围  r0770 – P0781 

功能框图号  FP2300 

特点  

   -  周期时间  4 ms 

   - 分辨率  10bit 
  -  精度  20 mA 的 1 % 

变频器内的设定值 实际值和控制信号可以通过 D/A 转换器从模拟输出端读出 这里 数字信号

转换成模拟信号 所有的信号都可以经由带有缩写标记 CO  的 D/A 转换器输出 (参看参数表中

列出的 BICO 参数) 通过 D/A 转换器通道(参看图 3-31)输出的模拟信号的量值大小 是采用赋予

参数号的方法 由参数 P0771 确定的 输出频率是经过滤波的 例如 如果 P0771[0] = 21 将

对模拟输出值产生平滑作用  

D/A conv.
channel

D

A
KL

KL

D/A conv.−

D/A conv.+r0755 Pxxxxrxxxx P0771

...

Function

r0020   CO: Freq. setpoint before RFG
r0021   CO: Act. filtered frequency
r0024   CO: Act. filtered output freq.
r0025   CO: Act. filtered output voltage
r0026   CO: Act. filtered DC-link volt.
r0027   CO: Act. filtered output current

r0052   CO/BO: Act. status word 1
r0053   CO/BO: Act. status word 2
r0054   CO/BO: Act. control word 1
...

0 
...

 2
0 

m
A

 

图 3-31 通过 D/A 转换器通道的信号输出 

为了信号的匹配 D/A 转换器通道包含若干个功能单元 (滤波器 标定单元 死区) 在完换之前

对数字信号进行处理 (参看图 3-32)  

D/A conv.
scaling

P0
77

7
P0

77
8

P0
77

9
P0

78
0

D/A conv.
dead zone

r0774

Function

P0781P0773

D

A
KL

KL

D/A conv.−

D/A conv.+r0755 Pxxxxrxxxx P0771

0 
...

 2
0 

m
A

 

图 3-32 D/A 转换器通道 

 

RFG 前的频率设定值 
经滤波的实际频率 
经滤波的实际输出频率 
经滤波的实际输出电压 
经滤波的直流回路实际电压 
经滤波的实际输出电流 

实际状态字 1 
实际状态字 2 
实际控制字 1 

功能 D/A 转换 
通道 

转换 

转换 

功能 D/A 转换

标定 
D/A 转换

死区 
转换 
转换
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说明 

模拟输出端只能输出电流 (0 …20 mA) 如果要输出 0 … 10 V 的电压信号 必须在输出端跨接阻

值为  500 Ohm 的电阻 如果参数  P0776 的设置由电流输出  (P0776=0) 改变为电压输出 
(P0776=1) 那么 电阻上的电压降可以从参数 r0774 读出  D/A 标定参数 P0778 P0780 和 
D/A 转换器死区仍然必须输入 mA 的数值(0 …20)  
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3.7 通讯 

MICROMASTER 440 变频器具有 2 个串行通讯接口 可以同时利用它们进行通讯 这两个接口

用下述的标识加以区别  
BOP 链路 
COM 链路 

不同的装置 例如 BOP 和 AOP 操作面板 带有调试软件工具 DriveMonitor 和 STARTER 的 
PC PROFIBUS DP 的接口模块 DeviceNet 和 CANopen 模块以及带有通讯处理器的可编程序

控制器 都可以与这一接口连接 (参看图 3-33)  

1)  Option: BOP/AOP door mounting kit
                  for single inverter control

BOP USS
RS232

USS
RS232

BOP
DriveMonitor/

STARTER AOP

CB

BOP link

PROFIBUS
board

DeviceNet
board

CAN
board

COM link

CB CB

USS
RS485

AOP

USS
RS485

DriveMonitor/
STARTER

29 30

1) 1)
3)*

1)  Option: Operator panel door mounting kit
                  for single inverter control

2)*

2)  Option: PC to inverter connection kit

3)  Option: AOP door mounting kit
                  for multiple inverter control (USS)

4)*

4)  Option: RS232-RS485 Converter
 

图 3-33 串行通讯接口 - BOP 链路和 COM 链路 

BOP 可用于编程的操作装置 (例如 AOP 带有调试工具 DriveMonitor / STARTER 的 PC ) 或
带有通讯处理器的可编程序控制器 可以通过 BOP 链路连接 MICROMASTER 变频器与可用于

编程的操作装置之间的数据传输 则是通过 RS232 接口 按照 USS 通讯协议实现的(点对点的数

据耦合联接) 由于 BOP 的资源受到限制 BOP 与 MICROMASTER 变频器之间的通讯采用专门

模块 模块 模块 

链路 链路 

1)选件:BOP/AOP 在柜门上安装的组合件 适

用于单台变频器的控制  
2)选件:PC 变频器连接的组合件 
3)选件:AOP 柜门安装的级合件 适用于多 

台变频器的控制 USS 协议  
4)选件:RS232 RS485 转换器 
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设计的接口 如果  BOP 被遵循  USS 通讯协议的装置  (PC AOP) 所代替 那么

MICROMASTER 变频器可以自动识别新装置的通讯接口 在通讯设备的更替与此相反的情况

下 MICROMASTER 变频器同样具有自动识别通讯接口的能力 利用下面一些参数可以实现 
BOP 链路接口与特定设备之间的通讯配置(参看表 3-8)  

表 3-8 BOP 链路 

BOP 链路 – 接口 
BOP 链路的 BOP 通讯  BOP 链路的 USS 通讯 

No parameter P2009[1] 
P2010[1] 
P2011[1] 
P2012[1] 
P2013[1] 
P2014[1] 

r2015 
P2016 

r2024[1] 
r2025[1] 
r2026[1] 
r2027[1] 
r2028[1] 
r2029[1] 
r2030[1] 
r2031[1] 

r2032 
r2033 

通讯模块 (CB) 例如 PROFIBUS DeviceNet CANopen 和可用于编程的操作装置 (例如 带有

调试软件工具 DriveMonitor / STARTER 的 PC 和 AOP) 以及带有通讯处理 器的可编程序控制器

都可以与 COM 链路连接 使用带有插针的插接器可以把通讯模块与 MICROMASTER 变频器连

接起来 此外 可用于编程的操作装置必须连接到变频器的 29/30 号端子 与 BOP 链路的情况

一样 MICROMASTER 变频器与可编程的操作 装置之间的数据传输也是遵循 USS 通讯协议 这

样一来 在 COM 链路的情况下 数据的传输是按照 USS 协议通过具有总线连接能力的 RS485 
接口实现的 本质上来说 与 BOP 链路一样 如果通讯模块被一个遵循 USS 通讯协议的装置 
(PC AOP) 所取代 那 么 COM 链路也可以进行自动识别 利用下面一些参数可以实现 COM 
链路与特定设备之间的通讯配置 (参看表 3-9)  

表 3-9 COM 链路 

COM 链路 – 接口 
COM 链路的 CB 通讯  COM 链路的 USS 通讯 

P2040 
P2041 
r2050 
P2051 

r2053 
r2054 
r2090 
r2091 

P2009[0] 
P2010[0] 
P2011[0] 
P2012[0] 
P2013[0] 
P2014[0] 

r2018 
P2019 

r2024[0] 
r2025[0] 
r2026[0] 
r2027[0] 
r2028[0] 
r2029[0] 
r2030[0] 
r2031[0] 

r2036 
r2037 

通讯模块以及可编程的操作装置可以同时通过端子 29/30 与 MICROMASTER 变频器连接 这是

因为 通讯模块具有高于 USS 结点(USS 站)的优先级 在这种情况下  通过 COM 链路的 USS 
结点 (USS 站) 是不被激活的  

无参数 
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3.8 固定频率 (FF)  

数目   15 

参数范围  P1001 – P1028 

报警  - 

故障  -  

功能框图号  FP3200 FP3210 

设定值可以从模拟输入端 串行通讯接口 点动操作功能 电动电位计以及利用固定频率输入变

频器 固定频率由参数 P1001 – P1015 确定 并由二进制互联输入 P1020 – P1023 P1026
P1028 进行选择 有效的固定频率设定值可以通过模拟信号互联输出 r1024 得到 也就是说 可

以对它作进一步的互联连接 如果这是用作设定值信号源 那么 应该更改参数 P1000 或 P0719 
或把 BICO 参数 r1024 连接到主设定值 P1070 或附加设定值 P1075 与参数 P0719 相反 在更

改参数 P1000 时  BICO 参数 P1070 P1075 也隐含地得到变更  

举例举例举例举例  固定频率作为设定值信号源 

a)  标准设定法   →  P1000 = 3 

b)  BICO 设定法  →  P1070 = 1024  P1075 = 0 
 

选择固定频率有三种方法  

直接选择 

在这种方式下 控制信号直接选择固定频率 控制信号通过二进制互联输入端输入 如果有几个

固定频率同时被激活 那么 选定的频率是它门的总和  

表 3-10 数字输入直接编码确定固定频率的例子 

FF1 P1001 0 0 0 0 0 1

FF2 P1002 0 0 0 0 1 0
FF3 P1003 0 0 0 1 0 0
FF4 P1004 0 0 1 0 0 0
FF5 P1005 0 1 0 0 0 0

FF6 P1006 1 0 0 0 0 0
FF1+FF2 0 0 0 0 1 1

… …

FF1+FF2+FF3+FF4+FF5+FF6 1 1 1 1 1 1

DIN6 DIN5 DIN4 DIN3 DIN2 DIN1
FF0 0 Hz 0 0 0 0 0 0

 
 

固定频率可以通过数字输入或串行通讯接口来选择 用数字输入选择时 有两种方法选择固定频

率 在下面用固定频率 P1001 和数字输入 1 说明选择的方法 (参看图 3-34)  

a)  标准设定法 → P0701 = 15 

b)  BICO 设定法   → P0701 = 99 P1020 = 722.0 P1016 = 1  
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P1016

P0701 = 15 or P0701 = 99, P1020 = 722.0, P1016 = 1

DIN1

r1024

r0722.0
P1020

1

2,3

P1001
0

0

P0702 = 15 or P0702 = 99, P1021 = 722.1, P1017 = 1

P1017

DIN2 r0722.1
P1021

1

2,3

P1002
0

0
. .

 . 
. +

. .
 .

+

 

图 3-34 通过 DIN1 和 DIN2 直接选择 FF1 和 FF2 的例子 

直接选择 + ON 命令 

采用这一方法选择固定频率时 也是利用数字输入直接进行选择 同时带有 ON 命令 这时 不

再需要 ON 命令 与上面的例子相似 可以有两种设定方法  

a)  标准设定法 →  P0701 = 16 

b)  BICO 设定法     →  P0701 = 99  P1020 = 722.0  P1016 = 2  

二进制编码选择 + ON 命令 

使用这种方法时 4 个控制信号最多可以选择 16 个固定频率 这 4 个控制信号既可以由数字输

入端输入 也可以由串行通讯接口输入 固定频率是用二进制码间接进行选择 (参看表 3-11 → 例
如 利用数字输入 DIN 进行选择) 这一选择方法带有 ON 命令  

表 3-11 由数字输入二进制编码确定固定频率的例子 

DIN4 DIN3 DIN2 DIN1 
 

0 0 0 0 

P1001 FF1 0 0 0 1 

P1002 FF2 0 0 1 0 

… … … … … … 

… … … … … … 

P1014 FF14 1 1 1 0 

P1015 FF15 1 1 1 1 
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与 直接选择 + ON 命令 不同  ON 命令只是在前 4 个二进制输入设定为 二进制编码选择 + 
ON 命令  或 P0701 = P0702 = P0703 = P0704 = 17 的情况下才是激活的 与上面的例子相

似 可以有两种设定方法  

a)  标准设定法 →  P0701 = 17 

b)  BICO 设定法     →  P0701 = 99  P1020 = 722.0  P1016 = 3 

P1016

P0701 = 17 or P0701 = 99, P1020 = 722.0, P1016 = 3

DIN1 r0722.0
P1020

1

2,30

P0702 = 17 or P0702 = 99, P1021 = 722.1, P1017 = 3

P1017

DIN2 r0722.1
P1021

1

2,30

. .
 . 

.

0  0  0  1

1  1  1  1
Festfrequenz 15

-650.00 ... 650.00  [Hz]
P1015.D (65.00)

r1024
CO: Ist-Festfreq..

.

.
...

...
Festfrequenz 1

-650.00 ... 650.00  [Hz]
P1001.D (0.00)

 

图 3-35    利用二进制编码法通过 DIN 1 和 DIN 2 选择 FF1 和 FF2 的例子 

 

 

固定频率 1 

固定频率 15 

实际的固定频率 
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3.9 电动电位计(MOP)  

参数范围  P1031 – r1050 

报警  - 

故障  -  

功能框图号  FP3100 

这一功能是模拟机电式电位计向变频器输入设定值 电动电位计输出的数值用 高 和 低 制

信号进行调整 这些控制信号用 BICO 参数 P1035 和 P1036 (参看图 3-36)选择 设定的数值通过

量值信号互联输出 r1050 提供进一步用作互联输出或其他使用  

P1120

f

P1080

"1"
"0"

"1"
"0"

t

t

t

DIN

BOP

USS
BOP link

USS
COM link

CB
COM link

"1"
"0"

t

P1082

P1121

P1035

P1036

P0840

-P1080

r1050
fact

-P1082

 

图 3-36 电动电位计 

MOP 功能可以由操作面板选择 (参看第 3.2 节) 或通过数字输入以及串行通讯接口选择 (参看例

子) 还可以直接利用 BICO 参数 P1035 和 P1036 以及参数 P0700 和 P0719 进行参数化 在这

种情况下 对于分配给 P0700 的值 BICO 参数要相应地进行修改  

举例  通过 BOP 链路的 USS 接口的命令信号源  

 a)  标准设定法  → P0700 = 4 

 b)  BICO 设定法  → P1035 = 2032.13 

 P1036=2032.14 
 :::::: 
  (完整的表格请参看 P0700 ) 

链路 

链路 

链路 
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如果把电动电位计作为设定值信号源 那么 应该变更参数 P1000 或 P0719 或者把 BICO 参数 
r1050 互联连接到主设定值 P1070 或附加设定值 P1075 与参数 P0719 不同 在参数 P1000 变
更时 将隐含地改变 BICO 参数 P1070 P1075  

举例  经由电动电位计(MOP) 的设定值 

a)  标准设定法  → P1000 = 1 

b)  BICO 设定法  →  P1070 = 1050 

P1075 = 0 

MOP 由以下一些参数进行配置,并有表 3 –12 所示的操作方式  

设定值由最小频率 P1080 或最大频率 P1082 限制 

斜坡上升/斜坡下降时间 P1120 或 P1121 

禁止 MOP 反向功能 P1032 

存储 MOP 设定值 P1031 

MOP 设定值 P1040 

表 3-12 MOP 的操作方式 

电动电位计 

下降 上升 
功能 

0 0 设定值不变 

0 1 设定值上升 

1 0 设定值下降 

1 1 设定值不变 
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3.10 点动 (JOG)  

参数范围  P1055 – P1061 

报警  A0923 

故障  - 

功能框图号  FP5000 

点动功能的用途是  

在调试完毕以后 用于检查电动机和变频器的功能 (第一次转动 检查转动的方向是否正确

等等 ) 

传动装置定位 / 把负载驱动到预定的位置 

移动传动装置大位置 例如 在生产程序中断之后  

利用这一功能转动传动装置时 应输入固定频率 P1058 P1059 点动方式可以用操作面板选择 
(参看 3.2 节) 也可以用数字输入或串行通讯接口选择 (参看例子) 在按下 JOG(点动) 键时不能

用 ON/OFF 命令操作电动机 OG (点动) 的命令信号源由 BICO 参数 P1055 和 P1056 指定  

JOG right

f

P1058

P1059

A0923 A0923

P
10

60

P
10

60

(0)
P1055

(0)
P1056

"1"

"0"

"1"

"0"

t

t

t

P
10

61

DIN

BOP

USS
BOP link

USS
COM link

CB
COM link

JOG left

P1082

-P1082
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图 3-37 正向点动和反向点动 

如果正向点动和反向点动的按钮同时被按下,那么 电动机保持当时的频率 (恒速运行期间) 谍并

发出报警信号 A0923 在按下一个按键时 变频器使电动机在 P1060 确定的时间内加速到点动固

定频率 在点动按钮松开以后电动机退出这一频率 并在 P1061 确定的时间内减速制动到 0 Hz  

除了显式进行的参数化外 (P1055 和 P1056) 点动功能也由参数 P0700 或 P0719 (隐含的参数化)
使能 在这种情况下 如果给 P0700 分配了一个值,BICO 参数也要相应地变更  

举例  通过 OP 链路的 USS 口的命令信号源  

 a)  标准设定法  → P0700 = 4 

b)  BICO 设定法  →  P1055 = 2032.8 

P1056=2032.9 

:::::: 
(完整的参数表请参看 P0700 )  
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3.11 PID 控制器 (生产过程工艺参数的控制器)  

参数的范围   P2200 
P2201 – P2355 

报警   - 

故障   - 

功能框图   FP3300 FP3400 FP5100 

特点  

-  周期时间   8 ms 

MICROMASTER 变频器带有一个生产过程工艺参数的控制器 (PID 控制器 由参数 P2200 激
活) 这一控制器可完成过程参量的高级闭环控制功能 典型的应用有  

挤压机的闭环压力控制 

水泵的闭环水位控制 

风机的闭环温度控制 

卷绕设备的活套位置闭环控制 

其他类似的控制 

工艺参量的设定值和实际值可以通过 PID 电动电位计 (PID-MOP) PID 固定频率设定值 (PID-
FF) 模拟输入 (ADC ADC2) 输入或通过串行通讯接口 ( BOP 链路的 USS,COM 链路的 USS
COM 链路的 CB) 输入(参看例子) 通过 BICO 参数的相应参数化确定采用什么样的设定值或实际

值 (参看图 3-38)  

PID
MOP

ADC

PID
SUM PID

PID
FF

USS
BOP link

USS
COM link

CB
COM link

ADC2

P2254

P2253
PID
RFG

PID
PT1

− ∆PID

P2200

P2264 PID
PT1

PID
SCL

&

P2251

OutputPID

0

1

Motor
control

 

图 3-38 生产过程工艺参数控制器 (PID 控制器) 的结构 

链路 

链路 

链路 

电动机 
控   制 

输出 
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举例  使能PID 控制器并采用PID固定频率作为PID设定值输入 通过模拟输入端输入PID实际值 

允许 PID 控制器投入     P2200 = 1.0  

PID-FF(固定频率)设定值信号源   P2253 = 2224 

由模拟输入 ADC 输入实际值                   P2264 = 755 

PID 信号作为设定值输入    P2251 = 0 

辅助(附加)设定值与主设定值相加(PID-SUM) 两者的和送到设定值滤波器 (PID-PT1)  再经过

PID 斜坡函数发生器 (PID-RFG)后送到设定值-实际值求和点 附加设定值的信号源 (BICO 参数 
P2254) PID 斜坡函数发生器的斜坡上升时间/ 斜坡下降时间 (P2257 P2258)  以及滤波时间 
(P2261) 按照实际应用对象的要求配置(通过对相应参数的参数化)  

与 PID 设定值部分类似 工艺流程控制器的实际值部分也有滤波器 (PID-PT1)  其时间常数由参

数 P2265 设定 除了用滤波器对信号进行平滑外,实际值可以用标定单元 (PID-SCL) 变更  

利用参数 P2280 P2285 或 P2274 可以使生产过程参量控制器按照 P I PI 控制器进行参数

化 也可以按照 PID 控制器进行参数化  

+

-
d
dt

+

+

0

1

PID
setpoint

P2274

P2263

PID
feedback

r2262

r2272

Kp Tn

P2285P2280

r2273

Motor
control

x

y

P2291

P2293

P2293

P2292

r2294

 

图. 3-39 PID 控制器 

对于特定的应用场合 PID 输出量值的大小可以限制为规定的数值 即利用参数 P2291 和 P2292
设定的限幅值实现对其量值的限制 为了避免变频器上电时 PID 控制器的输出出现大的跳跃

PID 输出的限幅值是按照斜坡时间 P2293 由 0 上升到 P2291 ( PID 输出的上限) 和下降到 P2292 
( PID 输出的下限) 一旦达到上 / 下的限幅值 PID 控制器的动态响应特性就不再受到斜坡上升/
下降时间(P2293) 的限制  

 

反馈 

电动机 
控   制 

设定值 
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3.11.1 活套调节辊的 PID 控制 

在各种连续生产过程 例如造纸和纸浆工业的生产过程或者制造电缆的生产过程中 必须对生产

线上的各个工段的速度进行控制 从而保证连续生产的带状物料不致遭受不允许的过大张力 此

外 不得形成折痕或褶皱也是十分重要的 对于类似应用对象的要求 可以这样来实现 即以活

套的形式设置一个带有给定张力的物料缓冲装置 这样 就在各个传动区段之间提供一个控制作

用互不干扰的祛耦环节 活套量的增大和减小表示进入 活套和流出活套的物料流量的差别 因

此 它也表明工艺过程的调节品质  

利用 MICROMASTER 440 变频器的 PID 功能对活套调节辊的速度进行控制 可以保证连续的带

状物料流具有恒定的张力  
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图 3-40 活套调节辊的 PID 控制 

假定速度 v1 是一个独立的影响物料流量的干扰因数 输入速度 v2 就必须利用驱动辊 A2 加以控

制 使得活套的长度 x2 与其设定值相当 而且活套量应尽可能大一些  

为了实现活套调节辊的 PID 控制 必须设置的重要参数如下表所示  

表 3-13 活套调节辊 PID 控制的重要参数 

参数 参数说明 举例 

P2200 BI 使能 PID 控制器 P2200 = 1.0 PID 控制器激活 

P2251 PID 控制方式 P2251 = 1 活套调节辊的 PID 控制激活 

P1070 CI 选择主设定值 P1070 = 755.0 v1 信号源来自 ADC1 

P2253 CI PID 设定值 P2253 = 2224 x*1 信号源来自 PID-FF1 

P2264 CI PID 实际值反馈信号 P2264 = 755.1 x1 信号源来自 ADC2 

P2280 PID 比例增益系数 P2280 根据优化情况确定 

P2285 PID 积分时间 P2285 根据优化情况确定 
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3.11.2 PID 电动电位计 (PID-MOP)  

参数范围  P2231 – r2250 

报警  - 

故障 s  - 

功能框图号  FP3400 

 PID 控制器带有一个 PID 电动电位计 可以单独对它进行调节 PID 电动电位计的功能 与电动电

位计的功能相同(参看第 3.9 节) 因此,PID 电动电位计的各个参数( P2231 – r2250 ) 与参数

(P1031—r1050)是相似的 (请参看表 3-14 的比较)  

表 3-14 MOP 和 PID –MOP 参数间的对应关系 

PID 电动电位计 电动电位计 

P2231[3] PID-MOP 的设定值存储 P1031[3]    MOP 的设定值存储  

P2232 禁止 PID-MOP 设定值反向 P1032      禁止 MOP 设定值反向 

P2235[3] BI 使能 PID-MOP (UP-升速命令) P1035[3]   BI 使能 MOP (UP-升速命令)       

P2236[3]  BI 使能 PID-MOP (DOWN-降速命 令)  P1036[3]   BI 使能 MOP (DOWN-降速命令)   

P2240[3]  PID-MOP 的设定值   P1040[3]   MOP 的设定值 

r2250 CO PID-MOP 输出的频率设定值 r1050 CO MOP 输出的频率设定值 
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3.11.3 PID 固定频率设定值 (PID-FF) 

数目   15  

参数范围  P2201 – P2228 

报警  - 

故障  - 

功能框图号  FP3300 FP3310 

与固定频率设定值(参看第 3.8 节)相似 PID 控制器也带有自己可编程的固定频率设定值 这些设

定值由参数 P2201 – P2215 定义 并通过二进制互联输入 P2220 – P2223 P2225 P2226 进行

选择 选定的 PID 固定频率设定值经由模拟量互联输出 r2224 加以 进一步的处理以后(例如像

PID 主设定值那样 → P2253 = 2224)成为实际有效的 PID 固定频率设定值  

与固定频率设定值(参看第 3.8 节)相似 选择 PID 固定频率设定值有三种方法可供选用  

直接选择 

直接选择 + ON 命令 

二进制编码的十进制选择 + ON 命令 

利用参数 P2216 – P2219 P2225 P2227 来确定采用上面三种方法中的哪一种选 择 PID 固定频

率设定值  

P2216

P0701 = 15
or
P0701 = 99, P2220 = 722.0, P2216 = 1

DIN1

r2224

r0722.0
P2220

1

2,3

P2201

0

. . . .
0

. .
 . 

.

. . . .
 

图 3-41 通过 DIN 1 直接选择 PID 固定频率 1 的例子 

或 
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3.12 设定值通道 

设定值通道 (参看图 3-42) 是设定值信号源与电动机控制信号之间的耦合单元 MICROMASTER 
变频器的特点之一是 允许同时从两个设定值信号源输入设定值 频率 设定值(频率设定值总和/
点动频率)的生成和随之进行的修正(确定允许的转动方向 抑制 频率(跳转频率) 升速/降速斜坡

函数发生器) 是在设定值通道内完成的  

MOP
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FF
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BOP link

USS
COM link

CB
COM link

ADC2

Setpoint source

Main
setpoint

Additonal
setpoint

SUM AFM Limit RFG

Setpoint channel Motor
control
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control

 

图 3-42 设定值通道 

3.12.1 频率设定值的综合和修正 (AFM)  

参数范围  P1070 – r1114 

报警  - 

故障  -  

功能框图号  FP5000 FP5200 

在控制量的大小由中央控制系统生成的情况下 往往需要在现场对它进行精确的调整(数值大小的

修正) 对于 MICROMASTER 变频器来说 在设定值通道内的综合结点将主设定值和辅助(附加)
设定值相加 就可以十分完美地实现这一要求 在这种情况下 两个设定值的量值大小由两个独

立的设定值信号源或者由一个设定值信号源同时读入 并在 设定值通道内相加 根据外部情况的

不同 辅助设定值可以动态地接入综合点或与综合 点断开(参看图 3-43) 这一功能特别便于对断

续过程的控制  

链路 

链路 

链路 

设定值信号源 设定值通道 电动机 
控   制 

电动机 
控   制 

附   加 
设定值 

主设定值

限幅 
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AFM Limit RFG
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图 3-43 频率设定值的综合 

MICROMASTER 变频器可以采用以下几种方法选择设定值信号源  

1. P1000 – 选择频率设定值信号源 

2. P0719 – 选择命令/ 设定值信号源 

3. BICO 参数化 

- P1070 CI 主设定值 

- P1075 CI 辅助(附加) 设定值 

而且 主设定值和辅助(附加)设定值可以互不相干地分别标定 例如 在这种情况下用户通过适

当的参数化就可以简单地实现替代( override) 功能  

通常 扫描顺序与向前和向后转动结合起来使用 选择反向功能时 在达到末端位置以后 反向

转动的设定值可以在设定值通道内发出 (参看图 3-44)  

另一方面 如果要禁止反向转动 而由设定值通道输入了负的频率设定值 那么 这种情况可以

用 BICO 参数 P1110 加以禁止  

SUM -1

0

1

0

1

P1113r1078 P1110 P1091 P1094

P1101

...

Skip Limit

P1080 P1082

RFG

 

图 3-44 频率设定值的修正 

从 0 Hz 到基准频率的频率范围内 被驱动的机械可能有一个或几个谐振点 在这些谐振点运行时

将会引起共振 最坏的情况下可能造成被驱动负载的损坏 采用抑制频率的方法 MICROMASTER 
变频器可以用尽可能快的速度越过谐振频率 避免机械共振 这就 是说 频率抑制功能增加了变频

器驱动负载的可用性  

主设定值 

主设定值标定 

附加设定值 

禁止附加设定值 

限幅 
电动机 
控    制 

跳转 限幅 

附加设定值标定 
(0:0) 
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3.12.2 斜坡函数发生器 (RFG)  

参数范围  P1120 P1121 

r1119 r1170 

P1130 – P1142 

报警  - 

故障  -  

功能框图号  FP5000 FP5300 

斜坡函数发生器的作用是在输入阶跃性的频率设定值信号时限制频率设定值输出给定信号变化的

加速度 因此 在电动机速度变化时有助于减少机械系统承受的应力 利用参数 P1120(斜坡上升

时间)和参数 P1121(斜坡下降时间) 可以分别对加速时的斜坡时间和制 动时的斜坡时间进行设定

因此 频率设定值变化时 这种上升/下降的斜坡函数曲线使 频率基准值的过渡是可控的(参看图

3-45)  
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图 3-45 斜坡函数发生器 

为了避免在速度基准值过渡(恒速运行←→加速/制动运行) 时产生转矩的冲击 还可以对平滑圆弧

时间 P1130 – P1133 进行编程 对于那些要求速度基准值的过渡特性特别 柔韧 的应用对象来

下降 

上升

下降

上升 

在 情况下 

在 情况下 
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说(例如液态物料的运输/泵吸设备或起重机械) 保证加速和制动 时没有急推或急拉现象是特别重

要的  

如果在驱动装置加速时发出了 OFF1 停车命令 那么 利用参数 P1134(参看图 3-46) 可以激活或

禁止平滑圆弧功能 平滑圆弧时间用参数 P1132 和 P1133 定义  

f

OFF1

ON

t

Setpoint reached
fSet

t

f

P1132 > 0
P1133 > 0

P1132

Setpoint reached

Setpoint not reached

fSet

t

Setpoint not reached

P1134 = 0

P1134 = 1

P1133 P1133P1132

P1132 P1133 P1133

 

图 3-46 OFF1 停车命令后的速度平滑曲线 

除了平滑圆弧时间以外 斜坡函数发生器还可以用外接信号进行操作 斜坡函数发生器具有由 
BICO 参数 P1140 P1141 和 P1142 (参看表 3-15)控制的功能  

斜坡函数发生器是在脉冲已经使能(变频器使能) 和激磁磁化时间(P0346) 已经结束之后才使能的

在对正向和反向转动的最大速度加以限制以后(P1082 - P1082 或 0 Hz 禁止转动) 就可以得到

控制用的设定速度(r1170)  

在 V/f 控制特性的最高运行频率不超过 650 Hz 的情况下 RFG(斜坡函数发生器) 控制功能(闭环) 
允许的最大频率限制为 200 Hz (r1084)  

已达到设定值 

已达到设定值 

未达到设定值 

未达到设定值 
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表 3-15 斜坡函数发生器的 BICO 参数 

参数 说明 

P1140 BI RFG 使能 如果二进制信号(阶跃给定信号) = 0 斜坡函数发生器的输出设

置为 0  

P1141 BI RFG 开始 如果二进制信号(阶跃给定信号) = 0 斜坡函数发生器的输出保

持为其实际值  

P1142 BI RFG 使能设定值 如果二进制信号(阶跃给定信号) = 0 斜坡函数发生器的输入设

置为 0  而其输出沿斜坡曲线的斜坡减少为 0  
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3.9 自由功能块 (FFB)  

参数范围   P2800 – P2890  

报警   - 

故障   -  

功能框图号  FP4800 – FP4830 

周期时间   128 ms 

为了控制(开环) 变频器驱动装置 很多应用场合都需要有逻辑联锁功能 逻辑联锁功能把若干个状态(例
如存取控制 设备/ 系统的状态) 耦合起来 形成一个要求的控制信号(例如 ON - 开机 命令) 

从前 这种功能是用 PLC 或继电器完成的 因此,必将增加设备 和系统的投资 除了逻辑运算功能外

变频器驱动装置还需要算术运算和存储功能 以便  由若干个物理量形成一个新的单元

MICROMASTER 440 中以自由功能块 (FFB) 的形 式集成了简化的上述 PLC 功能  

以下是集成在 MICROMASTER 440 变频器中的自由功能块  

表 3-16 自由功能块 

数量 类型 举例 

3  AND  

( 与 ) 

AND 1 

P2800 P2801[0]

A
B

C&
P2810

r2811

A B C
0 0 0
0 1 0
1 0 0
1 1 1

Index0

Index1

 

3  OR  

( 或 ) 

OR1  

A
B

C
P2816

r2817

A B C
0 0 0
0 1 1
1 0 1
1 1 1

1

P2800 P2801[3]

Index0

Index1

 

3  XOR 

( 异或 ) 

XOR1  

A
B

C
P2822

r2823

A B C
0 0 0
0 1 1
1 0 1
1 1 0

1=

P2800 P2801[6]

Index0

Index1

 

3  NOT 

( 取反 ) 

NOT1  

P2828
r28291 CA A C

0 1
1 0

P2800 P2801[9]

Index0

 

下标 0 
下标 1 

下标 

下标 
下标 

下标 0 

下标 
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数量 类型 举例 

2  D-触发器 D- 触发器 1 

1

P2834 SET (Q=1)

RESET (Q=0)

D

STORE

POWER ON

r2835

r2836

Q

Q

P2800 P2801[12]

Index0

Index1
Index2

Index3

SET RESET D STORE Q Q
1 0 x x 1 0
0 1 x x 0 1
1 1 x x Qn-1 Qn-1

0 0 1 1 0
0 0 0 0 1

POWER-ON 0 1  

3  RS-触发器 RS-触发器 1 

P2800 P2801[14]

SET
(Q=1)

RESET
(Q=0)

Q

Q

P2840

POWER ON 1

r2841

r2842

Index0

Index1

SET RESET Q Q
0 0 Qn-1 Qn-1

0 1 0 1
1 0 1 0
1 1 Qn-1 Qn-1

POWER-ON 0 1  

4  定时器 定时器 1 

T 0

0 T

T T

r2852

1 r2853

P2849

0

1

2

3

In Out

NOut

P2851(0)P2850 (0.000)
P2800 P2802.0 Delay Time Mode

ON Delay

OFF Delay

ON/OFF Delay

Pulse
Gernerator

Index0

T

 

电源接通 

电源接通 

存储 

复位 

复位 

延时 

延时 

延时 

脉冲发生器 

输出取反 

输出 

下标 0 
下标 1 
下标 2 
下标 3 

存储 

置位 复位 

电源接通 

置位 

复位 
电源接通 

延时时间 方式 

置位 

置位 

下标 
下标 

下标 
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数量 类型 举例 

2  ADD 

 ( 加法器 ) 

ADD1 

r2870
x1

x2

200%

-200%

P2800 P2802[4]

  Result  =  x1 + x2
If:  x1 + x2  >  200% →

 x1 + x2  <  -200% →
 Result = 200%
 Result = -200%

Result

P2869

x1 + x2

Index0

Index1

 

2  SUB  

( 减法器 ) 

SUB1 

r2874
x1

x2

200%

-200%

P2800 P2802[6]

  Result  =  x1 - x2
If:  x1 - x2  >  200% →

 x1 - x2  <  -200% →
 Result = 200%
 Result = -200%

Result

P2873

x1 + x2

Index0

Index1

 

2  MUL  

( 乘法器 ) 

MUL1 

r2878
x1

x2

200%

-200%

100%
x2x1∗

> 200% →

< -200%→  

  

%100
2x1x

%100
2x1x

∗

∗  Result = 200%

 Result = -200%

If:

P2877

Index0

Index1

 
%100

2x1x ∗

P2800 P2802[8]

  Result  =

Result

 

2  DIV  

( 除法器 ) 

DIV1 

r2882
x1

x2

200%

-200%

 
2X

%1001x ∗

x2
100%x1 ∗

P2800 P2802[10]

> 200% →

< -200% →  
x2
100%x1

  
x2
100%x1

∗

∗  Result = 200%

 Result = -200%

If:

P2881

Index
1

Index0

  Result  =

Result

 

2  CMP 

( 比较 ) 

CMP1 

P2885

r2886
x1

x2
Out

x1 ≥ x2  →  Out = 1
x1 < x2  →  Out = 0

P2800 P2802[12]

Out = x1 ≥ x2

CMP
Index0

Index1

 

2  FFB 设 定 值 

(量值信号互联

设置)  

P2889

P2890

Connector Setting in %

Range : -200% ... 200%  
 

下标 0 
下标 1 

下标 0 
下标 1 

下标 0 
下标 1 

下标 0 
下标 1 

结果 

结果 
结果 
结果 

结果 

结果

结果 
结果 

结果 

结果

结果 

结果 

结果 

结果

结果 

结果 

输出 

以%值表示的量值信号互联设置 

数值范围:

输出 

如果: 

如果

如果  

如果  

下标 1 
下标 0 

输出 
输出



功能 

MICROMASTER  440 操作说明书 3-80 

自由功能块 (FFB) 分两步激活  

1. P2800 

使能全部自由功能块  

2. 参数 P2800  

(P2800 =1)使能全部的"自由功能块 (FFB)" . P2801 P2802 特定的使能  

利用参数 P2801 or P2802 分别使能各个自由功能块 (P2801[x] > 0 或 P2802[x] > 0) 它们还确

定各个自由功能块的运算时间排序  

所有的自由功能块都在 128 ms 时间内被调用一次 (周期时间) 而且 为了适合实际应用的需

求 也可以对 FFB 执行运算的时间顺序加以控制 这一特性是特别重要的 因为 FFB 必须按照

用户生产工艺要求的时间顺序执行 参数 P2801 和 P2802 除了各自的使能 功能外 还确定各个

自由功能块按时间排序执行运算的优先级 优先级按照下面的顺序分配  

0  不激活 

1  第 1 级 

2  第 2 级 

3  第 3 级 

下面的表格中指出了各个自由功能块执行的优先级,优先级是从上到下(优先级 1→  由上到下逐行

降低) 从右到左(优先级 2 → 由右到左逐列降低) 逐渐降低的(参看表 3-17)  

表 3-17 FFB 优先级表  

3
2
1
0

P2
80

2 
[1

3]
  C

M
P 

2
P2

80
2 

[1
2]

  C
M

P 
1

P2
80

2 
[1

1]
  D

IV
 2

P2
80

2 
[1

0]
  D

IV
 1

P2
80

2 
[9

]  
  M

U
L 

2
P2

80
2 

[8
]  

  M
U

L 
1

P2
80

2 
[7

]  
  S

U
B 

2
P2

80
2 

[6
]  

  S
U

B 
1

P2
80

2 
[5

]  
  A

D
D

 2
P2

80
2 

[4
]  

  A
D

D
 1

P2
80

2 
[3

]  
  T

im
er

 4
P2

80
2 

[2
]  

  T
im

er
 3

P2
80

2 
[1

]  
  T

im
er

 2
P2

80
2 

[0
]  

  T
im

er
 1

P2
80

1 
[1

6]
  R

S-
FF

 3
P2

80
1 

[1
5]

  R
S-

FF
 2

P2
80

1 
[1

4]
  R

S-
FF

 1
P2

80
1 

[1
3]

  D
-F

F 
2

P2
80

1 
[1

2]
  D

-F
F 

1
P2

80
1 

[1
1]

  N
O

T 
3

P2
80

1 
[1

0]
  N

O
T 

2
P2

80
1 

[9
]  

  N
O

T 
1

P2
80

1 
[8

]  
  X

O
R

 3
P2

80
1 

[7
]  

  X
O

R
 2

P2
80

1 
[6

]  
  X

O
R

 1
P2

80
1 

[5
]  

  O
R

 3
P2

80
1 

[4
]  

  O
R

 2
P2

80
1 

[3
]  

  O
R

 1
P2

80
1 

[2
]  

  A
N

D
 3

P2
80

1 
[1

]  
  A

N
D

 2
P2

80
1 

[0
]  

  A
N

D
 1

Level
Level
Level
Inactive

low high

Pr
io

rit
y 

1

Priority 2

lo
w

 
 

例 1  

使能全部 FFB  P2800 = 1 

使能各个 FFB  并分配优先级  

P2801[0] = 1   AND 1 

P2801[1] = 2   AND 2 

P2801[2] = 3   AND 3 

P2802[12] = 2  CMP 1 

P2802[13] = 3  CMP 2 

将按照以下的时间排序对各个 FFB 进行运算  

AND 3 CMP2 AND 2 CMP 1 AND 1 

 

第 3 级 
第 2 级 
第 1 级 

0 级,不激活 

优先级 
低 

高
 

低
 

优
先
级
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例 2  

使能全部 FFB  P2800 = 1 

使能各个 FFB  并分配优先级  

P2801[3] = 2  OR 1 

P2801[4] = 2  OR 2 

P2802[3] = 3  Timer 4 

P2801[0] = 1  AND1 
将按照以下的时间排序对各个 FFB 进行运算  

 定时器 4 OR 1 OR 2 AND 1 

自由功能块可以利用 BICO 功能进行互联连接 (参看第 3.1.2.3 节) 为此 一个自由功能块可以与

另一个自由功能块连接 还可以与其他的信号和物理参量连接 只要这些信号/物理参量具有相应

的属性(BO BI CO 和 CI)  
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3.14 电动机的抱闸制动 (MHB)  

参数范围   P1215 
P0346,P1216,P1217,P1080 

r0052 bit 12 

报警  - 

故障  -  

功能框图号  - 

在变频器的电源断电时 必须把变频器传动装置紧固 防止发生不允许的转动 确保安全

MICROMASTER 变频器的制动顺序控制功能(由 P1215 使能) 就可用于控制电动机的 抱闸制动  

在打开抱闸之前 必须消除脉冲的封锁信号以及为了使传动装置保持在特定位置而施加的电流

在这种情况下 施加的电流值决定于最小频率 P1080 这里 典型的最小频率就 是电动机的额定

滑差频率 r0330 为了保护电动机的抱闸制动装置不致受到损伤 电动机只能在抱闸已经释放的

情况下才允许转动 (抱闸释放时间在 35 ms 至 500 ms 之间) 因 此 设计控制装置时必须考虑这

一延迟时间(P1216) ( 抱闸制动释放的延迟时间 ) (参看图 3-47)  

0 t

fmin
(P1080)

P1217P1216

OFF1/OFF3

ON

t

ON / OFF1/OFF3:

1
r0052.C

t

f

Point 2Point 1

t

P0346

Motor excitation
finished

r0056 Bit04

 

图 3-47 ON / OFF1 停车命令后电动机的抱闸制动 

电动机激 
磁结束 

位 

点 点 
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电动机的抱闸制动既可以由 OFF1/OFF3 接入 也可以由 OFF2 接入 在由 OFF1 / OFF3 停车命

令接入电动机抱闸制动的情况下 当电动机的速度降到最小频率( P1080) 时,电动机在这一频率下

运行,直至加上抱闸制动 (制动闭合时间在 15 ms 至 300 ms 之间) 实际的时间用参数 P1217 ( "斜
坡曲线结束后的抱闸时间")规定(参看图 3-47) 另一方面 在由 OFF2 停车命令接入电动机抱闸制

动的情况下 如果发出了 OFF2 停车命令 那么 不管变频器的状态如何 状态信号 r0052 的位 
12 "电动机抱闸制动激活" 被复位 这就是说 在 OFF2 停车命令后抱闸立即闭合 (参看图 3-48)  

fmin
(P1080)

P1216

ON / OFF2:

0

1

t

r0052.C

t

f

t

OFF2
Inactive

Active

OFF1/OFF3

ON

t

t

P0346

Motor excitation
finished

r0056 Bit04

 

图 3-48 OFF2 停车命令后电动机的抱闸制动 

机械制动由控制制动的状态信号 r0052 位 12 "电动机抱闸制动激活"进行控制 这一信号可以用以

下方法输出  

由数字输出 

状态信号由数字输出端输出 在这种情况下,可以用 MICROMASTER 变频器内部的继电器(如
果接点的规格满足要求) 或者外部的接触器或继电器来控制制动  

由串行通讯接口来的状态信号 (USS 或 PROFIBUS) 

主站必须对状态信号进行处理 处理后的信号送到主站的数字输出端 控制电动机抱闸制动

装置的接触器 / 继电器则连接在该输出端上  

不激活 
激活 

电动机激 
磁结束 

位 
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说明 
电动机所具有的供选用的抱闸制动装置并不是为常规操作设计的制动装置 报闸制动装置是

为以下用途而设计的 即操作次数非常少的紧急制动或电动机的转动必须用制动装置抱紧的

场合(参看产品样本)  
在调试带有集成抱闸制动装置的传动装置时,绝对不可忽略的是 要确保完美地抱闸制动功

能 电动机发出 卡塔 声表明 制动装置已经正确地释放(松开)了  

警告 
为了投入电动机的抱闸制动装置 仅仅在 P0731-P0733(数字输出端 1-3 的功能) 中选择状态

信号 r0052 的位 12 "电动机抱闸制动激活" 是不够的 还必须将参数 P1215(抱闸制动使能) 设
置为 1  
在用 MICROMASTER 变频器控制电动机抱闸制动装置的情况下 对于带有潜在危险的负载

不能进行串行通讯(参看报节) 调试 除非采取了措施保证负载是安全的 在开始进行串行通

讯调试之前 带有潜在危险的负载可以采取以下措施确保安全  

♦ 降低负载到地面的距离 或 

♦ 用电动机抱闸制动装置把负载抱紧  

(注意 在进行串行通讯调试期间 必须防止 MICROMASTER 变频器对电动机的抱闸制

动装置进行操作控制)   
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3.15 利用电子控制装置的制动 

MICROMASTER 440 变频器有三种电子制动装置  

直流制动  (参看 3.15.1节) 

复合制动  (参看 3.15.2节) 

动态制动  (参看 3.15.3节) 

这些制动装置投入时就对传动装置进行制动 避免直流回路产生过电压 它们之间存在的相互关

系如图 3-49 所示  

DC braking
P1233 > 0

?

yes

no

DC braking
enabled

Compound
braking

P1236 > 0
?

Compound braking
enabled

Dynamic
braking

P1237 > 0
?

Dynamic braking
enabled disabled

no no

yes yes

 

图 3-49 利用电子控制装置制动时的相互关联问题 

3.15.1 直流(DC) 注入制动 

参数范围  P1230,P1233 

    P1232,P1234 

r0053 Bit00 

报警  - 

故障  - 

功能框图号  - 

如果发出了 OFF1/OFF3 命令 传动装置便按照已经参数化的制动斜坡曲线减速制动 斜坡曲线

必须是 平缓的 这样 变频器才不会由于再生能量过高 导致直流回路出现过电压而跳闸

如果传动装置要求快速制动 那么 直流注入制动功能应该在出现 OFF1/OFF3 停车命令时激

活 在采用直流制动的情况下 在 OFF1/OFF3 停车命令期间不是连续地减低输出频率/输出电

压 而是从一个可以选择的频率开始 向电动机输入一个直流电流/电压(参看下文的序列 1)  

由于注入了直流制动电流 (直流注入制动) 传动装置将在最短的时间内达到静止停车 直流注入制

动功能的选择方法如下  

在 OFF1 或 OFF3 停车命令后(经过由 P1233确定的直流制动持续时间后释放直流制动)顺序  

用 BICO 参数 P1230 直接选择顺序  

在直流制动的情况下 一个直流电流注入感应电动机的定子绕组 产生制动转矩 实现制动 制

动电流的大小 持续的时间以及电流开始注入时电动机的频率都可以编程设定 因此 设置相应

的参数就可以对制动转矩的量值大小 持续时间和开始投入制动转矩时电动机的频率也都是可以

编程设置的  
 

直流制动 
复合制动 动态制动 

禁止 动态制动使能 复合制动使能 直流制动使能 
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直流制动特别适用于  

离心式机械 

锯 

研磨机械 

运输皮带 

顺序  

1. 用参数 P1233 使能直流制动功能 

2. OFF1/OFF3 停车命令激活直;流制动(参看图 3-50) 

3. 频器的输出频率沿着参数化的 OFF1 / OFF3 斜坡函数曲线下降 直到开始投入直流制动的频率 
- P1234 这就是说 可以减少电动机的动能 而不致对传动装置造成危害 但是 如果斜坡

曲线的下降时间太短 就可能引起直流回路的过电压 存在出现故障 F0002 的危险  

4. 在祛磁时间(P0347)期间 变频器脉冲被封锁  

5. 制动需要注入的电流(P1232)在选定的制动持续时间(P1233)内注入电动机 其状态用信号

r0053 位 00 显示  

在制动时间(P1233)结束以后 变频器脉冲是被封锁的  

t

P1234

OFF1/OFF3

ON

t

t

?f?

P1233

1

tt

P0347

OFF2
DC braking

OFF2

0

1

DC braking active

r0053
Bit 00

 

图 3-50 OFF1 / OFF3 停车命令后的直流注入制动 

直流制动激活 

直流制动 

位 
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顺序  

1. 用 BICO 参数 P1230 (参看图 3-51)  

2. 在祛磁时间 P0347 期间 变频器脉冲被封锁  

3. 所需的制动电流(P1232) 在选定的制动持续时间(P1233)内注入电动机 实现电动机的制动 用

状态信号 r0053 的位 00 显示其状态  

4. 直流制动被撤消以后 传动装置加速 并返回设定频率 直到电动机的速度达到变频器输出频

率相应的速度 如果两者不能匹配 就有引起过电流 F0001 故障的危险 这种危险可以用激

活捕捉再起动功能来避免  

ON/OFF1

 f

P0347

f*

i

t

t

t

t

1

0

f_act

DC braking

0

1

DC braking active

r0053
Bit 00

t

f_set

(0:0)
P1230.C
BI: Enable DC brk.

 

图 3-51 外部信号控制的直流注入制动 

说明 

1. 直流注入制动 功能只适用于感应电动机 ! 

2.直流注入制动不能用于要求保持悬挂状态的负载(例如卷扬设备) ! 

3.在直流注入制动的情况下 电动机的动能在电动机内部转换成热能 如果频繁地使用直流制

动 传动装置可能过热 ! 

4.进行直流制动时 没有其他利用外部控制信号来控制传动装置速度的方法 在参数化和设置传

动系统时 应该尽可能利用真实的负载进行调试 ! 
 

使能直 
流制动 

直流制动 

设定值 

实际值 

直流制动激活 

位 

BI:使能直 
    流制动 
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3.15.2 复合制动 

参数范围  P1236 

报警  - 

故障  -  

功能框图号  - 

所谓复合制动 (用参数 P1236 使能这一功能) 是指 在直流制动的基础上再迭加再生制动 (所谓再

生制动是在沿斜坡曲线减速制动期间 变频器把再生能量送入直流回路的制动单元) 如果直流回

路的电压超过复合制动接入的门限值 VDC-Comp (参看图 3-52)  那末 变频器便向电动机注入直流

电流(按照 P1236 的功能) 在这种情况下 制动过程可以随着可控的(闭环控制)电动机频率进行

同时再生回馈又最小 采用复合制动(P1236)时 可以在不采用辅助部件的情况下利用优化斜坡下

降时间 ( OFF1 停车情况下的 P1121,或由 f1 制动到 f2时 OFF3 情况下的 P1135),即可得到有效

的制动作用  

 f

i
t

t

f_act

f_set

P1236 = 0
Without Compound braking

u

t

 f

i
t

t

f_act

f_set

P1236 >0
With Compound braking

t

DC-link

u
DC-link

UDC-Comp

P0210213.1U     : 0 = P1254 Comp-DC ⋅⋅=

1242r0.98 U     : 0  P1254 Comp-DC ⋅=≠
 

图 3-52 复合制动 

投入复合制动的直流回路门限电压 VDC-Comp 可以按照参数 P1254 ( VDC 接通电平的自动检测) 的功

能进行计算 可以直接利用电源电压 P0210 或间接利用直流回路电压和 r1242 进行计算(参看图

3-52 中的公式)  

 

不带复合制动 带复合制动 

DC link DC link 
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警告 

在复合制动的情况下 再生制动与直流制动相迭加 (沿着斜坡下降曲线减速制动) 这就是

说 电动机和被驱动负载的动能有一部分在电动机内部转换为热能 如果制动产生的功率损

耗太高 或者如果进行制动操作的时间太长 就可能引起传动装置过热 ! 

说明 

这一功能只有在 V/f 控制方式下才能激活  

在下列情况下复合制动不激活 如果 

- 激活了捕捉再起动  

- 激活了直流制动 以及  

- 选择了矢量控制 (SLVC VC)  

接入复合制动的门限电压 VDC-Comp 与参数 P1254 (VDC 接通电平的自动检测) 的设置有关  

  VDC-Comp(P1254 = 0)  ≠  VDC-Comp(P1254 ≠ 0) 

3.15.3 动态制动 

参数范围  P1237 

报警  A0535 

故障  F0022 

功能框图号  - 

在一定的运行状态下 很多传动装置的电动机可能处于再生状态 这种传动装置的例子有  

卷扬设备的传动装置 

牵引设备的传动装置 

向下输送物料的输送皮带 

电动机在再生方式下运行时 电动机和被驱动负载的动能通过逆变器返回到变频器的直流回路

这就是说 直流回路电压将升高 并在达到最大门限值时使变频器跳闸 故障号为 F0002 采用

动态制动可以避免这种情况的发生 与直流制动和复合制动不同 动态制动方式下需要在外部安

装制动电阻  

采用动态制动电阻进行制动有以下优点  

再生能量不在电动机内转换成热量 

这是一种可以动态地进行制动的制动方式 适用于所有的运行状态 (不仅是在发出 OFF 命令

时) 
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Chopper resistor

Chopper
control

B-

=
~

~

B+

=

~

MM4

 

图 3-53 斩波器 (制动) 电阻的接线 

在动态制动被激活(用 P1237 使能)时 直流回路中的再生制动能量转换成热能 这种能量的转换

是用门限电压控制斩波器电阻(压敏电阻)的接通/关断来实现的 如果再生能量在直流回路内短时

间就能散逸掉 例如 传动装置进行制动 并且应避免因故障信号 F0002 ( 直流回路过电压 )
而跳闸时就应使用斩波器电阻 在这种情况下 当直流回路的电压超过门限电压 VDC chopper 时
电子开关(半导体开关) 将斩波器(制动)电阻接通  

接通斩波器电阻的门限电压  

如果 P1254 = 0  0210P213.1V213.1V plysuplineChopper,DC ⋅⋅=⋅⋅=  

否则   1242r98.0V Chopper,DC ⋅=  

接入斩波器电阻的门限电压 VDC chopper 可以按照参数 P1254 ( VDC 接通电平自动检测)的功能进行

计算 也可以直接利用电源电压 P0210 或间接地利用直流回路电压和 r1242 进行计算  

tChopper, ON t  
100

x ⋅= Chopper

UDC, act

–

UDC, Chopper

100 %

V

0

1Duty cycle
monitoring

1

0

P1237 [%]

x

Alarm
A0535

 

图 3-54 动态制动的操作方式 

这样 利用斩波器电阻就把再生 (制动) 能量转换成了热能 为此 在 MICROMASTER 变频器的

直流回路中集成了一个制动模块 (由斩波器控制) 制动模块中的斩波器根据需要散逸的再生功率

的大小 按照一定的时间比例接通/关断斩波器电阻 只有在再生运行状态导致直流回路电压超过

斩波器接通的门限电压 VDC chopper 时才能激活制动模块 这就是说 在电动状态的常规运行情况

下 制动模块不激活  

斩波器(制动)电阻只是按照一定的功率和一定的负载工作/停止周期进行设计的 在一定的时间内

只能吸收有限数量的制动能量 MICROMASTER 变频器产品样本 DA51.2 中列出的斩波器电阻

(制动电阻)的负载工作/停止周期时间如下图所示  

斩波器电阻 

斩波器 
的控制 

工作/停止

周频监控 报警信号 
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Power

0.05
t [s]

12
240

PDB

1P20

PDB

P20

=  continuous power
=  permissable power for 12 s every 240 sDBP  4  = ⋅  

图 3-55 负载的工作/ 停止周期 – 斩波器电阻 (MICROMASTER 产品样本 DA51.2.2003) 

上述负载的工作/停止周期时间存储在 MICROMASTER 变频器中 如果负载的需要超过这一工作/
停止周期时间的值 那末 在达到最大可吸收的制动能量时 负载工作/停止周期的监控装置将控

制斩波器,使其值减少到参数 P1237 中确定的值 这就是说 将减少斩波器电阻中散逸的能量

于是 在再生能量的作用下 直流回路的电压迅速增长 变频器将由于直流回路的过电压而跳

闸  

如果斩波器电阻的连续额定功率不能满足要求 那末 可以用 4 个电阻配置成桥式电阻回路 使

其连续的额定功率提高到原来的 4 倍 在这种情况下 必须利用参数 P1237 把负载的工作/停止

周期提高 即从 P1237 = 1 (→5 %) 提高到 P1237 = 3 (→ 20 %) 在采用桥式回路时 各个斩波

器电阻的过温开关应串联连接起来 并与故障保护回路相结合 这就保证了制动电阻过热时整个

系统 / 变频器将跳闸  

Chopper
control

B-B+

R

P1237 = 1
(5 %)

Chopper
control

B-B+

R

P1237 = 3
(20 %)

R

R R

 

图 3-56 如何提高可以吸收的制动能量 

对于外形尺寸为 F 及以下的各型 MICROMASTER 440 变频器 制动模块是集成在变频器中 而

制动电阻则是通过外接端子 B+ B- 与变频器连接  
 

功率 

连续功率 
每 240 秒允许 4 倍连续功率 持续时间 12 秒 

斩波器 
的控制 

斩波器 
的控制 
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说明 

接通动态制动电阻的门限电压 VDC chopper 与参数 P1254 的设定值有关  

  VDC chopper(P1254 = 0)  ≠  VDC chopper(P1254 ≠ 0)  

外形尺寸为 FX 和 GX 的所有各型 MICROMASTER 440 变频器可以采用外部制动模块(带有制

动电阻的斩波器制动装置) 在设计系统时 必须考虑采用特定的制动模块 / 制动电阻  

警告 

必须对 MICROMASTER 440 变频器安装的制动电阻进行设计 保证它们具有足够的功率逸散

能力  

如果采用不合适的制动电阻 就有引起火灾的危险 相应的变频器也将受到严重的损害  

运行中 制动电阻的温度增加很多 – 因而不允许触摸!应确保制动电阻与周围的其他设备之间

留有足够的间距 并保证良好的通风  

为了保护制动电阻不致过热损坏 必须利用该电阻上安装的温度保护开关  

3.16 自动再起动  

参数范围   P1210 
P1211 

警告  A0571 

故障  F0035 

功能框图号  - 

在电源故障 (F0003 "欠电压")之后,"自动再起动" 功能 (用参数 P1210 使能)使变频器自动地重新接

通电源 任何故障都自动地由变频器进行确认  

出现电源故障时 对以下各种情况的处理是不一样的  

电源欠电压 (电压消隐) 

"电源欠电压" 是指 电压中断 并在 BOP 的显示(如果变频器安装有 BOP) 变暗和消失之前重新加

上电源(时间非常短暂的电源中断时 直流回路的电压不会完全消失)  

电源故障 (电源中断) 

"电源故障" 是指 在重新加上电源之前 BOP 的显示已经变暗和消失 (长时间的电源中断时 直流

回路的电压已经完全消失)  

下面的插图中(参看图 3-57)示出了各种外部状态 / 事件的情况下 自动再起动功能 P1210 的各种

处理方法  
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P1210 电源中断的 
F0003 

电源消隐的 
F0003 

电源中断的 
其他故障 

电源消隐的 
其他故障 

电源 OFF 期间的 
ON 命令 

0 - - - - - 
1 故障应答 - - - 故障应答 

2 
故障应答 

+ 
再起动 

- - - 
故障应答 

+ 
再起动 

3 
故障应答 

+ 
再起动 

故障应答 
+ 

再起动 

故障应答 
+ 

再起动 

故障应答 
+ 

再起动 
- 

4 
故障应答 

+ 
再起动 

故障应答 
+ 

再起动 
- - - 

5 
故障应答 

+ 
再起动 

- - 
故障应答 

+ 
再起动 

故障应答 
+ 

再起动 

6 
故障应答 

+ 
再起动 

故障应答 
+ 

再起动 

故障应答 
+ 

再起动 

故障应答 
+ 

再起动 

故障应答 
+ 

再起动 

图 3-57 自动再起动 

变频器试图重新再起动的次数由参数 P1211 规定 当再起动不成功时,在每次不成功的起动以后

自动将变频器内部的起动次数计数器加 1 当试图再起动的次数(由 P1211 确定) 已经达到 而起

动仍然不成功时 自动再起动由于信息 F0035 而取消 如果再起动成功 起动次数计数器重新复

位为初始的设定值  

说明 

在自动再起动的情况下 如果与变频器连接的是一个仍然处于转动状态的电动机 那末,"捕捉

再起动" 功能 (参看 3.17节) 必须同时激活  

危险 

在电源故障时间较长 (电源中断) 以及自动再起动功能被激活的情况下 经过较长的时间以

后 就可以认为 MICROMASTER 变频器已经断电 但是 在电源恢复时 电动机有可能在

没有任何操作干预的情况下自动起动 并投入运行  

如果电动机在上述情况下进入了运行状态 就有可能引起人员死亡 严重的人身伤害或重大

的财产损失  
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3.17 捕捉再起动 

参数范围  P1200 

P1202,P1203 

r1204 r1205 

警告  - 

故障  -  

功能框图号  - 

 "捕捉再起动" 功能(用参数 P1200 使能 参看表 3-18) 允许变频器与仍然处于转动状态的电动机接

通 如果电动机仍然在转动 而变频器不采用 捕捉再起动 功能就接通电源 那末 非常可能

出现过电流故障(F0001) 因此 为了避免出现过电流故障 首先必须在电动机内建立磁通 而且

V/f 控制或闭环矢量控制必须设定为电动机的实际速度 变频器的频率必须在 捕捉再起动 功能

的作用下实现与电动机频率的同步  

变频器按常规方法接通电源时  假定电动机是静止不动的  而且变频器是从静止停车开始使电

动机加速 那末 电动机的速度将沿斜坡函数曲线上升到设定值 但是 在许多情况下都不能满

足这些条件 风机的驱动装置就是一个典型的例子 在变频器断电时 流过风机的空气可能引起

风机在某一方向上的转动  

参数 P1200 捕捉再起动 激活 搜索的方向 

0 禁止 捕捉再起动  - 

1 捕捉再起动 总是有效 从设定值的方向开始搜索 

2 在上电和故障时激活 从设定值的方向开始搜索 

3 For fault and OFF2 从设定值的方向开始搜索 

4 捕捉再起动 总是有效 只在设定值的方向进行搜索 

5 在上电,故障和 OFF2 时激活 只在设定值的方向进行搜索 

6 在故障和 OFF2 时激活 只在设定值的方向进行搜索 

表 3-18 参数 P1200 的设置 

不带编码器的捕捉再起动 

a 根据 P1200 的不同设定值 在电动机祛磁时间(P0347) 结束以后 捕捉再起动 功能从最大

搜索频率 fsearch,max 开始对电动机转子频率进行搜索(参看图 3-58)  

P0310 100
r0330 2  P1802f2f   f   

standardslip,
  

maxmaxsearch,
⋅⋅+=⋅= +  

捕捉再起动 可以在自动再起动功能已经激活 并且电源恢复以后进行 也可以在 OFF2 停

车命令 封锁脉冲 关断变频器以后进行  

V/f 特性 (P1300 < 20)  

搜索频率从最大值开始按搜索速率(由参数 P1203 设定)逐渐降低地对电动机转子频率进行搜

索 这样一来 可以参数化的搜索电流 P1202 被注入电动机 如果搜索频率接近电动机转子

的频率 直流回路电流将由于电动机本身建立了磁通而突然改变 一旦达到这一状态 搜索

频率就保持不变 输出电压在磁化时间(P0346)内变为与这一搜索频率相应的 V/f 特性的电压

值(参看图 3-58)  

不带速度编码器的闭环矢量控制 (SLVC)  
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对电动机转子频率的搜索从初始值(搜索频率最大值)开始 在注入搜索电流 P1202 的情况

下 搜索频率逐渐接近电动机转子频率 一旦两个频率相重合,就是找到了电动机的频率 然

后 搜索频率保持不变 磁通设定值按照磁化时间常数变为额定磁通 (与参数 P0346—磁化时

间有关)  

在磁化时间(P0346)结束以后 斜坡函数发生器被设定为速度设定值 电动机按照实际的基准频率

运行  

Setpoint frequency

t

f
f

Ramp upMagnetizing
time

P0346

Demagnetizing
time

P0347

Flying restart
P1202
P1203

search,max

 

图 3-58 捕捉再起动 

带速度编码器的捕捉再起动 

根据参数 P1200 设定值的不同 在祛磁时间 P0347 结束以后有两种情况 

a 电源恢复以后 自动再起动也已激活 或 

b 在上一个 OFF2 命令停车以后(脉冲封锁)  

启动 捕捉再起动 功能 从最大搜索频率 fsearch,max 开始搜索电动机的实际频率  

V/f 特性 (P1300 < 20)  

在 V/f 控制的情况下 变频器的输出电压在磁化时间(P0346) 内由 0V 开始 线性地增加到 V/f
特性相应的电压值  

带有速度编码器的闭环矢量控制 (VC)  

闭环矢量控制的情况下 在 P0346 的磁化时间内建立必要的磁化电流  

在磁化时间 P0346 结束以后 斜坡函数发生器被设定为电动机的速度实际值 于是 电动机沿斜

坡函数曲线调整速度 最后运行在实际的设定值频率  

说明 

如果搜索速率 P1203 的值设定得较高,搜索频率变化曲线的梯度比较平缓 因此 需要较长的

频率搜索时间 如果 P1203 的值设定得较低时 情况正好相反  

在 捕捉再起动 的情况下,将生成一个制动转矩 使转动惯量较小的传动装置减速制动  

在成组传动的情况下 由于各台电动机按照惯性自由停车时具有不同的特性 不应该激活

捕捉再起动 功能  

警告 

在 "捕捉再起动" 功能被激活时 (P1200 > 0) 虽然传动装置处于静止停车的状态 而且设定值

为 0 传动装置仍然可能由于搜索电流的作用而加速 ! 

如果电动机在上述情况下进入了运行状态 就有可能引起人员死亡 严重的人身伤害或重大

的财产损失  

频率设定值 

斜坡曲线上升 捕捉再起动 祛磁时间 磁化时间 
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3.18 闭环 Vdc 控制 

除了直流制动 复合制动和动态制动以外 MICROMASTER 变频器可以利用闭环 Vdc 控制器来

避免直流回路的过电压 这一技术的原理是 在电动机运行期间 利用闭环 Vdc 控制器自动地修

正输出频率 电动机不会深度地进入再生状态  

直流(DC) 回路的过电压 

引起过电压的原因  

传动装置处于再生状态 并向直流回路回馈过多的能量  

应对措施 

利用 Vdc_max 控制器把再生转矩降低到 0 的方法 使直流回路的电压降低 (参看 3.18.1 节) . 

在电源电压出现短暂的凹陷 导致直流回路出现欠电压的情况下 利用 Vdc 控制器也可以避

免变频器跳闸 在这种情况下 变频器运行期间的输出频率由 Vdc 控制器自动进行修正 与

出现过电压的情况相反 为了支持和缓冲直流回路电压的变化 电动机运行在 增高的 再

生运行状态  

直流(DC) 回路的欠电压 

引起欠电压的原因 

电源电压故障或凹陷 (电源中断或电源消隐) 

应对措施  

再生转矩输入运行中的变频器 补偿电压的损失 从而稳定直流回路的电压 这一功能是利

用 Vdc_min 控制器实现的 称为动态缓冲 (参看 3.18.2 节) . 

3.18.1 Vdc_max 控制器 

参数范围  P1240 r0056 bit 14 

r1242 P1243 

P1250 – P1254 

报警  A0502 A0910 

故障  F0002 

功能框图号  FP4600 

利用这一功能 (由参数 P1240 使能) 可以解决时间短暂的再生负载问题 使变频器不致因故障

F0002 ("直流回路过电压") 而跳闸 在这种情况下 变频器的输出频率受到控制 (闭环)  电动机

不会运行在太深的再生状态  

如果机械制动时由于斜坡曲线下降太快(下降时间 P1211 太短) 变频器的再生能量太多 那末

减速制动的斜坡时间将自动延长 于是变频器运行在直流回路电压等于其限幅(门限)值 r1242 的

状态下 (参看图 3-59) 如果直流回路电压重新下降到门限电压 r1242 以下 最大直流电压

( Vdc_max ) 控制器将取消制动斜坡曲线下降时间的延长  
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图 3-59 Vdc_max 控制器 

另外 如果 Vdc_max 控制器增加输出频率 (例如 再生负载持续较长时间的情况下) 未能把直流

回路电压保持在门限值(P2172) 限定的范围以内 那么,Vdc_max 控制器在变频器内置的监控功能

作用下被封锁 并发出报警信号 A0910 如果再生负载仍然继续存在 变频器会因 F0002 故障而

跳闸  

除了对直流回路进行控制(闭环)外 Vdc_max 控制器有助于斜坡曲线加速期结束时速度变化过程

的稳定过渡 特别是由于加速过程存在超调 而使电动机短时间内进入再生运行状态(有害的影响)
时 就会出现这种情况  

说明 

在 准备 Ready 状态下  如果直流回路的电压超过了 Vdc_max 控制器的门限值 r1242 
(Vdc_max 的接通电平) Vdc_max 控制器将不再激活 并发出 A0910 报警信号  

原因  电源电压与实际应用对象不匹配  

应对措施  请参看参数表中的参数 P1254 和 P0210  

在 运行(Run)  状态下 如果直流回路的电压超过了门限值 r1242 而且 Vdc_max 控制器

的输出受到参数 P1253 的限制超过 200 ms 那末,Vdc_max 控制器将不再激活 并发出报警

信号 A0910 和故障信号 F0002  变频器跳闸  

原因  电源电压 P0210 太高或斜坡曲线下降时间 P1121 太短  

  被驱动负载的转动惯量太大  

应对措施  请参看参数表中的参数 P1254  P0210 P1121  

  采用制动电阻  

控制器激活 

位 
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3.18.2 动态缓冲 (Vdc_min 控制器)  

参数范围  P1240 

r0056 bit 15 

P1245 r1246 P1247 

P1250 – P1253 

P1256 P1257 

报警  A0503 

故障  F0003 

功能框图号  FP4600 

动态缓冲功能用于 躲过 时间短暂的电源故障 (由参数 P1240 使能) 由于被驱动的负载存在动

能(即转动惯量—惯性转矩)  时间短暂的电源故障不致使直流回路的电压降低太多 即存在缓冲

作用 实现动态缓冲的前提条件是被驱动的负载要具有足够高的转动惯量—也就是具有足够的动

能  

利用这一功能可以使变频器的输出频率得到控制(闭环) 这时 能量由处于再生状态的电动机回

馈给变频器 同时有系统损耗产生 在电源故障期间,由于存在系统损耗 电动机的速度将下降

因此 在采用动态缓冲功能时必须考虑电动机速度的下降问题  

t

1

KIB active
t

VDC

100 %

0
r0056
Bit 15

P1245 5 %

Power restoration

Power failure

Vdc_min

0210P2
100

 P1245 
⋅⋅

0210P2 ⋅

IfI

f1

f2

P1120
 P1082 

 f - f  t 21
b ⋅=

ttb  

图 3-60 动态缓冲 (Vdc_min 控制器)  

当电源恢复时 变频器的能量重新由电源侧提供 其输出频率按照斜坡函数发生器确定的斜坡曲

线恢复到选定的设定值  

电源故障 

电源恢复 

动态缓冲 激活 

位
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说明 

当直流回路电压低于其最小值 VDC_min 时 发出故障 F0003 "欠电压" 信号 变频器跳闸 欠电压

跳闸的门限值 VDC_min 的大小取决于变频器的型号 / 电源电压的高低  

表 3-19 直流回路欠电压 – 跳闸动作值 

变频器类型 / 电源电压 跳闸动作值 VDC_min 

1-ph. 200 V – 240 V AC ± 10 % 215 V 

3-ph. 200 V – 240 V AC± 10 % 215 V 

3-ph. 380 V – 480 V AC ± 10 % 430 V 

3-ph. 500 V – 600 V AC ± 10 % 530 V 
 

3.19 定位控制的斜坡下降曲线 

参数范围   P0500 
P2480 – r2489 

报警  - 

故障  - 

功能框图号  - 

如果被驱动的负载需要在外部事件的作用下(例如 BERO 开关) 通过剩余的行程 然后停车 就可

以利用定位控制的斜坡下降曲线(由参数 P0500 使能) 在这种情况下,MICROMASTER 440 变频

器根据实际负载的速度 / 速率 在选定的 OFF1 停车命令作用下产生一个连续的制动斜坡曲线

然后 传动装置沿着这一斜坡下降曲线停车 实现定位控制 (参看图 3-61)  

����������������������������������������������������
����������������������������������������������������
����������������������������������������������������
����������������������������������������������������
����������������������������������������������������
����������������������������������������������������

Motor Gear

f ⋅==
2
1  P2488  s

t

OFF1
f OFF1 . t P2488

.

tP2488

fOFF1

 
图 3-61 定位控制的斜坡下降曲线 

在这种情况下 必须根据负载的要求向变频器输入定位控制要通过的剩余行程 P2488 为了计算

负载侧减速停车需要的剩余行程 必须对机械装置(齿轮箱的速比 减速停车的剩余直线行程或主

轴的转数等) 进行相应的参数化 (参看图 3-62)  

电动机 齿轮箱 



功能 

MICROMASTER  440 操作说明书 3-100 

������
������������
������

n nMotor Load

Ü

�=
P2482
P2481 =Motor revolutions

Load revolutions
Motor

lin

rot Gear

ParameterDisposition

Lo
ad s rot

No. of revolutions
1 [unit]

�=
P2482
P2481 =Motor revolutions

Load revolutions

n nMotor Load

Ü

Motor Gear

slin

Load�����������������������
�����������������������

������
������

z
z = screw lead = = P2484

 

图 3-62 旋转运动或直线运动的轴 

MICROMASTER 440 利用这些数据计算剩余行程与电动机转动圈数之间的比值 以及负载侧的

运动情况  

说明 

当定位控制的斜坡下降曲线由参数 P0500 = 3 使能以后 根据参数 P0205 的不同控制方式

P1300 隐含地复位为不同的值  

a) P0205 = 0 → P1300 = 0 

b) P0205 = 1 → P1300 = 2 

在修改参数 P1300  使能定位控制的斜坡下降曲线以后 可以消除这一变化  
 

说明 

直
线
运
动
的
轴 

旋
转
运
动
的
轴 

电动机 

电动机 齿轮箱 

负载 

负
载

 

电动机转动圈数 
负载转动圈数 

参数 

一个行程

单位的主

轴圈数 

齿轮箱输出主轴圈数 

电动机转动圈数 
负载转动圈数 

齿轮箱 

[行程单位] 
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3.20 监控功能 / 监控信息 

3.20.1 常规监控功能 / 监控信息 

参数范围  P2150–P2180 

r0052 r0053 r2197 r2198 

报警  - 

故障  - 

功能框图号  FP4100 FP4110 

MICROMASTER 变频器具有广泛的监控功能 / 监控信息 可以用于开环的过程控制 控制功能既

可以在变频器内完成 也可以用外部的控制装置 (例如 PLC) 来完成 变频器内的互联连接功能 
(参看 3.1.2.3 节) 以及用于外部控制的输出信号 (参看 3.6.2 或 3.7 节) 都由 BICO 功能完成  

以下的 CO/BO 参数中含有各种监控功能 / 监控信息的状态  

r0019 CO/BO BOP 控制字 

r0050 CO/BO 激活的命令数据组 

r0052  CO/BO 状态字 1 

r0053  CO/BO 状态字 2 

r0054 CO/BO 控制字 1 

r0055 CO/BO 辅助 (附加的) 控制字 

r0056 CO/BO 状态字 – 闭环电动机控制 

r0403 CO/BO 编码器的状态字 

r0722 CO/BO 状态 数字输入 

r0747 CO/BO 状态 数字输出 

r1407 CO/BO 状态 2 – 闭环电动机控制 

r2197 CO/BO 监控信息 1 

r2198 CO/BO 监控信息 2 

在下面的附表中列出了经常使用的监控状态 / 监控信息(参看表 3-20)  
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表 3-20 部分监控功能 / 监控信息的摘录 

功能 / 状态 参数 / 位号 功能框图 

驱动装置准备 52.0 - 

驱动装置运行准备就绪 52.1 - 

驱动装置正在运行 52.2 - 

驱动装置故障 52.3 - 

OFF2 停车命令激活 52.4 - 

OFF3 停车命令激活 52.5 - 

禁止合闸 52.6 - 

变频器报警 52.7 - 

设定值 – 实际值偏差过大  52.8 - 

PZD (过程数据)控制 52.9 - 

已达到最大频率 52.A - 

报警 已达到电动机电流极限 52.B - 

电动机抱闸制动投入 52.C - 

电动机过载 52.D - 

电动机正向运行 52.E - 

变频器过载 52.F - 

直流注入制动激活                             53.0 - 

斜坡函数曲线结束                     53.9 - 

PID 输出 r2294 == P2292 (PID_min)          53.A FP5100 

PID 输出 r2294 == P2291 (PID_max)          53.B FP5100 

由 AOP 下载数据置 0  53.E - 

由 AOP 下载数据置 1  53.F - 

|f_act| >    P1080 (f_min) 53.2   2197.0 FP4100 

|f_act| <=  P2155 (f_1)                       53.5   2197.1 FP4110 

|f_act| >    P2155 (f_1)                       53.4   2197.2 FP4110 

f_act >   0                              2197.3 FP4110 

f_act  >=  设定值 (f_set)                     53.6   2197.4 - 

|f_act| >=  P2167 (f_off)                     53.1   2197.5 FP4100 

|f_act| >   P1082 (f_max)                     2197.6 - 

f_act ==  设定值 (f_set)                     2197.7 FP4110 

i_act r0068 >= P2170                        53.3   2197.8 FP4100 

直流回路的实际电压 Vdc_act <  P2172                   53.7   2197.9 FP4110 

直流回路的实际电压 Vdc_act >  P2172                   53.8   2197.A FP4110 

空载运行状态 2197.B - 

|f_act| <= P2157 (f_2)                      2198.0 - 

|f_act| >  P2157 (f_2)                      2198.1 - 

|f_act| <= P2159 (f_3)                      2198.2 - 

|f_act| >  P2159 (f_3)                      2198.3 - 

|f_set| <  P2161 (f_min_set)                 2198.4 - 

f_set > 0                                   2198.5 - 

电动机已闭锁                             2198.6 - 

电动机已停车                              2198.7 - 

|i_act r0068| < P2170                      2198.8 FP4100 

|m_act| > P2174 而且已达到设定值                 2198.9 - 

|m_act| > P2174                               2198.A - 

负载转矩监控 报警                   2198.B - 

负载转矩监控 故障                    2198.C - 
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3.20.2 负载转矩的监测 

参数范围  P2181 

P2182–P2192 

r2198 

报警  A0452 

故障  F0952 

功能框图号  - 

这一功能可以实现被监控的电动机与驱动负载之间

机械力的传递情况 典型的应用例子有,带式运输机

托辊皮带 平面皮带或传动链等传递圆周速度和圆

周切线力 (参看图 3-63) 负载转矩监控功能可以检

测出被驱动的负载是否被阻塞或力的传递是否已经

中断  

使能负载转矩监控功能的情况下 实际的频率 / 转
矩特性与编程的频率/ 转矩特性进行比较 (参看参数

表中的参数 P2182 – P2190) 如果实际值处于编程

允许的偏差范围以外 那末 根据参数 P2181 设定值的不同 产生报警信号 A0952 或故障信号 
F0452 参数 P2192 是发出报警信号或故障信号的延迟时间 用于避免短时间出现的错误的报警

信号(参看图 3-64)  

����������
����������
����������
����������
����������
����������
����������
����������
����������
����������
����������
����������
����������
����������
����������
����������

����������
����������
����������
����������
����������
����������
����������
����������
����������
����������
����������
����������
����������
����������
����������
����������

P2186

P2185

P2188

P2187

P2190

P2189

������������������������������������������
������������������������������������������
������������������������������������������
������������������������������������������
������������������������������������������
������������������������������������������
������������������������������������������

P2183 P2184

������������������������������������������
������������������������������������������
������������������������������������������
������������������������������������������
������������������������������������������
������������������������������������������
������������������������������������������
������������������������������������������
������������������������������������������
������������������������������������������

Torque [Nm]

Frequency
[Hz]

P1082

0

1r2198
Bit 11 t

P2192 P2192

A0952

Actual
torque

P2182

 

图 3-64 负载转矩的监控 (P2181 = 1) 

允许的频率 / 转矩偏差范围由图 3-65 中的阴影区确定 允许的偏差范围根据频率 P2182 – P2184 
定义 包括最大频率 P1082 和转矩限幅值 P2186 – P2189 在定义允许的偏差范围时 必须确保

规定的偏差值能够满足实际应用中转矩数值变化的需要  

Drive
shaft

Deflection
roll  

图 3-63  采用平面皮带的多轴驱动 

驱动轴 

偏转辊 

转矩 

实际转矩 

频率 

位 
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P2189
Upper torque threshold 3
P2190
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P2187
Upper torque threshold 2
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Lower torque threshold 2

P2185
Upper torque threshold 1
P2186
Lower torque threshold 1

P2182
Threshold frequency 1

P2183
Threshold frequency 2 P2184

Threshold frequency 3

Torque [Nm]

Frequency
[Hz]

P1082
Max. frequency

 

图 3-65 频率 / 转矩容许偏差的宽度 

 

P2189 
上转矩门限 

P2187 
上转矩门限 

转矩 

频率 

最大频率 

P2190 
上转矩门限 

P2188 
下转矩门限 
P2185 
上转矩门限 
P2186 
下转矩门限 

门限频率 1 
门限频率 2 

门限频率 3 
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3.21 电动机的过温保护和过载响应  

参数范围  P0601–P0640 
   P0344 
   P0350–P0360 
   r 0035 

报警  A0511 

故障  F0011 F0015 

功能框图号  - 

在电动机的过温保护方面 MICROMASTER 440 变频器进行了全新概念的集成 有许多方法可

以有效地保护电动机不致过温 同时又保证电动机具有很高的可用性 这一全新集成概念的基本

原理是检测电动机的临界温度状态 输出报警信号并作出相应的响应 任何情况下 变频器对临

界温度状态作出的响应是 控制它的运行,并在任何过温的情况下立即跳闸 (变频器跳闸)  

特点 

全新集成概念的保护装置 (参看图 3-66) 具有以下的特点  

不使用任何温度传感器 (P0601 = 0)的情况下实现有效的保护 电动机各点的温度是根据温度

数学模型间接确定的  

这种方法可以对温度传感器的状态进行判断 它的优点是 在电源故障后 精确的初始温度

立即有效 PTC 传感器(P0601 = 1) 以及 KTY84 传感器 (P0601 = 2) 都可以与变频器直接连

接 并由变频器判断其状态 (参看第 3.21.2 节)  

在使用 KTY84 传感器时 可以使变频器参数化 对传感器的断线或短路故障 F0015 进行检

测 发生故障时 系统自动切换到计算温度的数学模型 这就是说 变频器不会跳闸,可以继

续运行  

运行时采用温度模型或 KTY84 传感器时 可以选择温度报警门限值 P0604 (缺省值 130 °C) 
过温时 根据 P0610 (I2t 过温的应对措施) 设定值的不同使变频器跳闸或降低电流 跳闸温度

的动作值通常比报警温度的门限值( P0604)要高出 +10%  

 P0610 的应对措施是可选的 为了避免过载 在超过报警门限时这一参数被初始化  

在设计上电动机的保护与变频器的保护完全无关 电动机的过温报警门限和变频器过温保护

的应对措施必须分别参数化  

温度模型中考虑了不同的数据组 温度模型分别对每个数据组进行计算 这样 在各个电动

机之间进行切换时 也考虑到了当前没有激活(供电)的电动机的冷却问题  
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图 3-66 电动机的过温保护 

电动机温升的分级 

在传动装置的制造技术方面 温升是设计电气设备尺寸大小的决定性因数 制造电动机所用的各

种材料的温度限制值是不同的 根据所使用的绝缘材料不同 按照允许的温度限制值划分它们的 
(绝缘) 耐热等级 (参看电动机的铭牌数据) 表 3-21 从 IEC85 标准中摘录了部分规定  

表 3-21 绝缘 耐热等级的划分 

Max.perm.temperatureThermal Class
Y
A
E
B
F

90 癈
105 癈
120 癈
130 癈
155 癈

H 180 癈

Excerpt from IEC 85

 

在采用温度模型或 KTY84 传感器的情况下 必须计算相应的报警温度值 ϑwarn  并把它输入到参

数 P0604 (温度报警门限 缺省值是 130°C)中 下面是计算式  

 
1.1

trip   warn  P0640
ϑ

=ϑ=    

从 IEC85 标准中摘录 

绝缘 耐热等级 最大允许温度 

电动机

温度模

型 

等值回路数据 

功率耗散 
 

故障信号 

无温度传感器 

位 

电动机

I2t 过
温的应

对措施 

C 
C 

C 

C 

C 
C 

信号丢
失检测 
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3.21.1 电动机的温度模型 

电动机温度模型计算所需要的数据可根据电动机的铭牌数据 (参看图 3-21)得到 (电动机的铭牌数

据在快速调试时输入变频器) (参看第 3.5.2 节) 这样得到的数据可以保证标准的西门子电动机可

靠而稳定地运行 必要的时候 制造商应对电动机的参数进行修改 我们建议,在快速调试以后

应运行电动机数据的自动检测程序 这样一来 即可得到等效电路图的数据 有了这样的数据以

后 可以更精确地计算电动机内的损耗 因为这些数据对电动机温度模型的计算精度有着积极的

影响  

举例  

参数化时如果把定子电阻设定得太高,可能导致温度模型中的损耗值高于电动机中的实际损耗 因

而显示出非常高的电动机温度计算值  

如果为了优化温度模型必须对此进行修改 那末 第一步 应该检查电动机的重量 (P0344) 是否

合理 通常 电动机的重量是从电动机制造商的产品样本中查到 电动机定子铁芯的标准过温

P0626 定子绕组的过温 P0627 和转子绕组的过温 P0628 取得合适时 可以使电动机的温度模型

得到进一步的优化 标准过温表示在额定运行条件下随环境温度而定的预期的稳态温度 并且用

于计算热阻 一般情况下,产品样本中不提供这样的过温值  

大气环境的温度 P0625 是另外一个影响温度模型计算精度的重要参数  
 

3.21.2 温度传感器 

电动机运行在额定速度以下时 其主轴上安装的风机

的冷却效果将降低 因此 大多数电动机在低速下连

续运行时其输出功率必须降低 在这样的条件下 电

动机过热保护的一种方法是在电动机内安装温度传感

器  (PTC 或  KTY84 传感器 )  并把它们连接到

MICROMASTER 440 变频器的控制端子 14 和 15 上
来实现(参看图 3-67)  另一种方法是根据电动机的温

度模型来计算(参看第 3.21.1 节). 

PTC/
KTY

5 V

Kl. 14

Kl. 15

A

D

574 Ω

 
图 3-67  MICROMASTER 变频器与温度传感

器的接线方法 
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采用 PTC 温度传感器 (P0601 = 1) 

 PTC 与 MICROMASTER 440 变频器的控制端子 14 
和 15 相连接 把参数设置为 P0601 = 1 时 PTC 的
监控功能即被激活 当连接在这两个端子上的电阻阻

值小于 1500 Ω时, 既没有报警信号, 也没有故障信号

产生 如果电阻的阻值超过 1500 Ω,  变频器将输出报

警信号 A0511 和故障信号 F0011 发出报警信号和

故障信号时的电阻阻值不低于 1000 Ω  也不高于 
2000 Ω.  
 

响应信号门限值  4.0 V 0 → 1 

    3.8 V 1 → 0 

 

 

 

 

 

 

采用 KTY84 温度传感器 (P0601 = 2) 

 KTY84 必须这样来连接 使二极管正向偏置 处于导

电的方向 这就是说 阳极接到端子 14  阴极接到端

子 15 如果设定 P0601 = 2 使温度监控功能被激

活 那么 传感器检测到的温度 (也就是电动机绕组的

温度) 将写入参数 r0035 (参看图 3-66) 这时 电动机

过温的跳闸门限温度 ϑ trip (参看表 3-21)可以根据电动机

过温报警门限 ϑwarn (参数 P0604) 来确定(工厂的缺省设

置是 130 °C) 下面是计算方法  

1.1  P0640 trip   warn

ϑ
=ϑ=  

连接线断线或短路 

如果变频器与温度传感器 PTC 或 KTY84 之间的连接线

断线或出现短路 变频器将跳闸 并显示故障 
F0015  

 

 

图 3-68  1LG / 1LA 型电动机适用的 PTC 的
特性  

 
图 3-69  LG / 1LA 型电动机适用的 KTY84 的

特性 
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3.22 功率模块的保护 

3.22.1 常规的过载监控 

参数范围  P0640 r0067 r1242 P0210 

报警  A0501 A0502 A0503 

故障  F0001 F0002 F0003 F0020 

功能框图号 - 

与电动机的保护相同 MICROMASTER 变频器具有对功率元件的多种保护 保护方法也分成 2 
级  

发出报警信号和采取应对措施 

发出故障信号和跳闸 

采用这样的保护方法以后 当功率模块单元有不正常情况时变频器不用立即跳闸,从而保证功率模

块单元很高的可用性 功率模块单元具有以下的监控功能  

表 3-22 功率部件的常规保护 

 发出报警信号和采取应对措施 发出故障信号和跳闸 

过电流 / 短路 V/f 控制方式下的 Imax 控制器  
A0501 

r0056 位 09 
r0056 位 13 

(参看第 3.23.1.2 节) 

 SLVC / VC 控制方式下的电流控

制器 

--- 

r0056 位 09 
r1407 位 08 
r1407 位 09 

F0001 

 

 

 

 

直流回路过电压 Vdc_max 控制器 

A0502 

(参看第 3.18.1 节) 

F0002 

直流回路欠电压 Vdc_min 控制器 

A0503 
(参看第 3.18.2 节) 

F0003 

三 相 中 一 相 电 压 丢 失 的 检 测  
(参看参数 P0291)  

--- F0020 

上面的表格中右面一栏故障的监控门限值存放在变频器中 而且不允许用户更改 另外,"发出报

警信号和采取应对措施" 一栏的门限电平可以由用户修改 以便使系统优化 "发出故障信号和跳

闸" 一栏的门限电平带有工厂的缺省设置值 因而用户不能更改  
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3.22.2 温度监测功能和过载时的应对措施 

参数范围   P0290–P0294 
r0036 – r0037 

报警  A0504 A0505 

故障  F0004 F0005 F0012 F0020 F0022 

功能框图号  - 

与电动机保护类似 功率模块温度监控的主要功能是检测模块温度的临界状态 变频器向用户提

供了可以由用户设置(参数化)的过温应对措施 允许传动系统在达到功率限值时仍然能够继续运

行 避免立即跳闸 然而 配置参数只能在低于跳闸门限值以下进行 而跳闸门限值是不能由用

户修改的  

MICROMASTER 440 变频器具有以下的温度监控功能  

I
2
t 监控 

I2t 监控功能用于保护功率模块单元 与半导体相比 它们带有很长的温度时间常数 如果变

频器的过载利用率 r0036 的值超过 100 % (r0036 的值是指 实际的 I2t 值相对于额定运行时

最大可能的 I2t 值的 % 数) 可以避免基于 I2t 过热的过载  

散热器的温度 

电力半导体器件(IGBT)的散热器温度在参数 r0037[0] 监控  

芯片的温度 

在 IGBT 的势垒结与散热器之间可能出现很大的温差 这一温差可以看成是芯片温度 r0037[1]
与散热器之间的温差 并被监测  

当上述三个监控功能中的一个出现过载时,首先发出报警信号 报警门限值 P0294 (I2t 监控) 
和 P0292 (散热器温度和芯片温度的监控) 则根据跳闸值进行参数化  

举例 

变频器出厂时 监控温度(芯片/散热器温度)的报警门限值 P0292 设定为 15 °C 这就是说 报警

信号 A0504 要低于跳闸门限值 15 °C  

发出报警信号的同时 开始执行参数化规定的应对措施( P0290) 可以采取的应对措施有  

降低脉冲频率 (P0290 = 2 3) 

这是一种特别有效的降低功率模块损耗的方法 因为功率模块的开关(调制脉冲)损耗在全部损

耗中占有很大的比例 很多情况下 脉冲频率的暂时降低对于维持生产过程是允许的  
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降低脉冲频率的缺点 

降低脉冲频率将会增加电流的纹波 结果 电动机轴上转矩的脉动(在负载转动惯量较小的情况下) 
和噪声的等级也会增加 脉冲频率降低时 电流控制环的动态响应特性不会受到影响 因为电流

控制的采样时间仍然保持不变 !  

降低输出频率 (P0290 = 0,2) 

如果不希望降低调制脉冲频率 或者脉冲调制频率已经设定为最低值的情况下 这种方法是很有

效的 然而 这种方法要求负载具有类似于风机的特性 即是说 速度降低时具有平方关系的转

矩特性 输出频率降低时 变频器的输出电流将大大降低 因此功率模块的损耗也得以降低  

不降低 (P0290 = 1) 

如果既不能降低脉冲调制频率 又不可能降低输出电流 就可以选择这种方法 在这种情况下

在超过报警门限值时变频器不改变它运行的工作点 这样 在达到跳闸门限值以前传动装置将继

续运行 达到跳闸门限值以后,变频器由于故障 F0004 而跳闸 然而 没有规定跳闸前要经过多

少时间 这与过载的幅度有关 为了较早得到报警信号 只能降低报警的门限值 在必要的时

候 也可以采用外部干预的方法(例如 降低负载 减低大气环境的温度)  

说明 

可以采用检测功率元件散热器温度的方法来间接地检测变频器的冷却风机是否发生了故障  

还可以对温度传感器连线是否断线或短路进行监控  
 
 
 
 



功能 

MICROMASTER  440 操作说明书 3-112 

3.23 开环/ 闭环控制功能 

在闭环速度和转矩控制方面 给感应电动机和同步电动机供电的变频器具有几种开环/闭环控制功

能 这些功能粗略地可以分为以下几类  

V/f 特性控制 (简称为 V/f 控制) 

磁场定向的闭环控制 (简称为 矢量控制) 

磁场定向控制技术 – 也称为矢量控制 – 可以再分为两类  

不带速度反馈的矢量控制 (无传感器矢量控制 (SLVC)) 

带有速度反馈的矢量控制 (矢量控制 (VC)) 

这些控制技术在控制的参量和技术的复杂性方面是相互不同的 它们是根据特定应用对象的不同

要求来选用 对于基本的应用(例如水泵和风机) 一般是采用 V/f 控制 矢量控制主要用于要求较

复杂的传动装置 (例如卷绕机械) 这些设备要求在噪声较大的环境中 在速度和转矩的控制方面

具有良好的控制功能和特性 如果在 0 到大约 1 Hz 的范围内也要保证这些要求 那末 不带速

度反馈的矢量控制是不能满足速度 / 转矩精度方面的要求的 这种情况下 必须采用带有速度反

馈的矢量控制  

3.23.1 V/f 控制 

参数范围   P1300 
P1310 – P1350 

报警  - 

故障  - 

功能框图号  FP6100 

 V/f 特性控制是最简单的控制方式 这时,感应电动机或同步电动机的定子电压与定子的频率应按

照正比关系进行控制 实践证明 这种控制技术适用于 基本 的应用对象 应用范围非常广  
例如   

水泵 风机 

皮带的传动 

以及类似的生产过程  

 V/f 控制的目标是保持电动机的磁通 Φ 恒定 在这种情况下  磁通与磁化电流 Iµ 成正比 也与电

压 V 和频率 f 之间的比值成正比  

Φ ~ Iµ  ~ V/f 

感应电动机发出的转矩 M 与磁通和电流的乘积(准确地说是矢量的乘积Φ x I)成正比  

M ~  Φ ∗  I 

为了在给定的电流下能够产生最大的转矩 电动机运行时的磁通必须恒定 而且应尽可能高 为

了在频率 f 变化时保持磁通 Φ 恒定,电压 V 必须成正比地变化,从而保证流过的磁化电流 Iµ是不变

的 V/f 特性的控制方式就是根据这样的基本原理  
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f

U, M, P, Φ

Voltage control range Field control range

Rated motor
operating pointMn, Φn

fn fmax

M, ΦU, P

U, P

 
图 3-70 由变频器供电时感应电动机的工作范围和特性 

如表 3-23 所示 有几种 V/f 特性  

表 3-23 V/f 控制特性 (参数 P1300) 

参数数值 含义 使用 / 特性 

0 线性特性 标准情况 

Vn

0 fn

V

f

P1300 = 0

 

1 FCC(磁通电流控

制) 
这一控制特性可以在静态(稳态)或动态(磁通电流控制 FCC)负载下补偿定子上的电压损

耗 这一控制特性特别适用于定子电阻相当高的小型电动机  

2 平方特性 这种控制方式考虑了被驱动

负载的转矩特性 (例如风机 / 
水泵) 
a)平方特性  

(f 2 特性) 

 

b)节能 由于运行的电压较

低 电流和损耗也较低  

Vn

0 fn

V

f

P1300 = 2

 

3 可编程的控制特

性 
这种控制方式考虑了电动机/ 
被驱动负载的转矩特性 (例如

同步电动机)  

V

P1325

f1
P1320

fmax
P1082

Vmax
r0071

Vn
P0304

P1323

P1321

f0
0 Hz

f2
P1322

f3
P1324

fn
P0310

f

P1300 = 3

P1310

 

5 适合特定的应用

对象 

这种控制方式考虑了特殊生产工艺 (例如纺织机械)的需要  
a) 电流限制(Imax 控制器)只影响输出电压 不影响输出频率 而且, 
b) 禁止滑差补偿 

6 适合特定的应用

对象(带 
FCC 功能) 

这种控制方式考虑了特殊生产工艺 (例如纺织机械)的需要  
a)   电流限制(Imax 控制器)只影响输出电压 不影响输出频率 而且  
b) 禁止滑差补偿 

19 与频率无关的电

压输入 
用户可以输入要求变频器输出的电压 不管频率的大小 利用 BICO 参数 P1330 通过

接口进行控制 (例如模拟输入 → P1330 = 755)  

 

电动机的额定

工作点 

电压控制区 弱磁控制区 
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3.23.1.1 电压提升 

参数范围  P1310 P1311 P1312 

r0056 bit 05  

报警  - 

故障  - 

功能框图号  FP6100 

输出频率很低的情况下,按照 V/f 控制特性只能输出很低的输出电压 而且在频率很低时 定子绕

组的欧姆电阻将起主要的作用( 在 1.23.1 节确定电动机磁通时这一欧姆电阻可以忽略不计) 这就

是说 为了以下的目的 输出电压可能太低  

保证感应电动机磁化  

维持负载  

补偿系统中的损耗 (绕组电阻上的电压损耗)或 

提供 分离转矩 / 加速转矩 / 制动转矩  

MICROMASTER 变频器利用以下的参数(参看表 3-24) 可以在很低的输出频率时增加输出电压(电
压提升功能)  
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表 3-24 电压提升 

参数 电压提升 说明 

P1310 整个频率范围都有效的电压提升 电压提升 在整个频率范围内都有效 频率升高时电压提

升的数值逐步降低  

Vmax

Vn
(P0304)

VContBoost,100

0 fn
(P0310)

f max
(P1082)

f

V

fBoost,end
(P1316)

Boost

Linear V/f

Output vo
ltage

actual V

Norm
al 

V/f

(P
13

00
 = 0)

�����
�����
�����
�����
�����
�����

VContBoost,50

 
P1311 加速/制动时的电压提升 电压提升 只在加速或制动时有效  

Vmax

Vn
(P0304)

VAccBoost,100

0 fn
(P0310)

fmax
(P1082)

f

V

fBoost,end
(P1316)�������
�������
�������
�������
�������
�������

VAccBoost,50

Boost

Linear V/f

Output vo
ltage

Norm
al V

/f

(P1300 = 0)

actual V

 
P1312 起动时的电压提升  电压提升 只在第一次加速时有效(静止停车时)  

Vmax

Vn
(P0304)

VStartBoost,10

0

0 fn
(P0310)

fmax
(P1082)

f

V

fBoost,end
(P1316)

����������������������������������������������������������������
����������������������������������������������������������������
����������������������������������������������������������������
����������������������������������������������������������������
����������������������������������������������������������������
����������������������������������������������������������������
����������������������������������������������������������������
����������������������������������������������������������������
����������������������������������������������������������������

VStartBoost,50

Boost

Linear V/f

Output vo
ltage

Norm
al V

/f

(P1300 = 0)

actual V

 
 

说明 

特别在低频时 电动机的温度由于施加 电压提升 而额外增加(电动机可能过热) ! 

0 Hz 时的电压值根据电动机额定电流 P0305 定子电阻 P0350 的乘积和有关的参数 P1310 – 
P1312 确定  

线性 

输 出 电 
压 

常 
规 
的 

线性 

线性 

实际的 

实际的 

实际的 

输 出 电 
压 

常 
规 
的 

输 出 电 
压 

常 
规 
的 
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3.23.1.2 电流的限制 (Imax 控制器) 

参数范围  P1340 – P1346 

r0056 bit 13 

报警  A0501 

故障  F0001 

功能框图号  FP6100 

在 V/f 控制方式下 变频器带有电流限制控制器 (Imax 控制器 参看图 3-71) 用于避免过载 这

一控制器在 fImax (r1343)的作用下自动降低变频器的输出频率 或者 在 VImax (r1344)的作用下自

动降低变频器的输出电压,从而保护变频器和电动机不致处于连续过载状态 降低变频器的输出电

压或输出频率 就减轻了变频器的加载强度 使它得到保护 不致继续过载和因此而受到损害  

Imax controller setpoint

+?

r1343
CO:Imax ctrl Foutp

r1344
CO:Imax ctrl Voutp

Current feedback

r0067
CO: Outp cur limit [A]

r0068
CO: Output current [A]

Motor ovl fact [%]
10.0 ... 400.0  [%]
P0640.D (150.0)

Motor temperatur
Inverter temperatur
i2t inverter

Motor ovl fact [%]
10.0 ... 400.0  [%]
P0640.D (150.0)

Imax ctrl prp gain
0.000 ... 5.499

P1345.D (0.250)

Kp Tn

Kp Tn

Imax ctrl int time
0.000 ... 50.000  [s]

P1346.D (0.300)

Imax ctrl prp gain
0.000 ... 0.499

P1340.D (0.000)

Imax ctrl int time
0.000 ... 50.000  [s]

P1346.D (0.300)

UI_max

fI_max

 

图 3-71 I_max 控制器 

说明 

只有在速度降低时实际负载也降低的情况下,才能用降低频率的方法来减少变频器的负载 (例如

被驱动负载的速度特性是平方关系转矩特性)  

 

控制器比例增益 控制器积分时间 

控制器输出电压 

控制器输出频率 

控制器积分时间 控制器比例增益 

电动机温度

变频器温度

变频器 I2t 

控制器设定值 

电流反馈 

输出电流 

电动机过载系数 

电动机过载系数 
输出电流限幅值 
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3.23.1.3 滑差补偿 

参数范围  P1335  

报警  - 

故障  - 

功能框图号  FP6100 

在 V/f 特性运行方式下 由于存在滑差频率 fs 电动机的频率总是低于变频器的输出频率 在变

频器输出频率不变时 如果负载增加 (负载由 M1 增加到 M2) 那末 滑差也增加 电动机的频率

降低 (从 f1 降到 f2) 对于感应电动机来说 这种特性是非常典型的 但它可以用滑差补偿 P1335 
的方法加以补偿 因此 滑差补偿可以消除由于负载增加所引起的电动机速度降低 即采用提高

(增加)变频器输出频率的方法加以补偿(图 3-72)  

Without Slip compensation

M

f∆f
f2 f1

M2

M1

With Slip compensation

M

f∆f
f2 f1

M2

M1

fout M1

fout M2

 

图 3-72 滑差补偿 

不带滑差补偿 带有滑差补偿 
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3.23.2 矢量控制 

与 V/f 控制特性相比 磁场定向的矢量控制(简称 矢量控制) 大大地改善了交流电动机的转矩控

制特性 矢量控制的原理是基于这样的事实 即在特殊的负载状态或转矩要求情况下 要求加入

电动机的电流与电动机的磁通相作用 从而得到相应的转矩 在旋转坐标系中,可以模拟直流电动

机控制转矩的方法 把交流电动机转子磁通Φ交链的的定子电流分解成产生磁通的电流分量 id (与
转子磁通方向一致)  以及产生转矩的电流分量 iq (垂直与转子磁通) 这两个分量在各自的 PI 控
制器作用下 严格地跟随它们在电流控制器中的设定值 并在稳态运行时达到其设定值的大小  

Stator axis

Flux axis

Rotor axis

ω

Measured steady state trajectories

ω1

ωmRimR

iS(t)

ib

ia

id

iq

 

图 3-73 稳态情况下的电流矢量图 

在稳态情况下 产生磁场的电流分量 id 与磁通 Φ 成正比; 因此 电动机的转矩与 id 和 iq 的乘积成

正比  

M ~  Φ ∗  iq  

Φ ~   id,stat  

M ~ id  ∗  iq  

与 V/f 控制相比 矢量控制具有以下优点  

负载和设定值变化时可以稳定运行  

设定值变化时达到稳态的过渡时间短 (→ 动态控制性能更好)  

负载变化时达到稳态的过渡时间短 (→ 抗干扰性能更好)  

可以在最大可调转矩的负载下加速和制动  

在电动状态和再生制动状态下 利用可调整的转矩限幅功能 使电动机和被驱动的负载得到

保护 (参看第 3.23.2.4)  

驱动转矩和制动转矩的控制与速度无关  

在 0 速时仍然可以保持全转矩输出  

在一定的环境下 即使不使用速度反馈也能实现这些优点  

矢量控制可以是带有速度编码器的系统 也可以不用速度编码器  

实测的稳态轨迹 

转子轴线 

磁通轴线 

定子轴线 
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以下的判据是决定是否要采用速度实际值编码器的一些原则  

要求很高的速度精度  

要求很高的动态响应特性 

♦ 改善控制性能 

♦ 提高抗扰动能力 

速度控制范围超过 1 10 时转矩仍然受控  

在电动机额定频率 P0310 的 10% 以下低速时 必须能够维持某个确定的转矩值和 / 或变化

的转矩值  

根据输入的设定值不同 矢量控制 (参看表 3-25) 分成  

闭环速度控制 和 

闭环转矩/电流控制 (简称 闭环转矩控制)  

表 3-25 矢量控制的软件版本 

矢量控制 (闭环) 不带编码器 带编码器 

闭环速度控制 P1300 = 20 P1501 = 0 P1300 = 21 P1501 = 0 

闭环转矩控制 P1300 = 20 P1501 = 1 
P1300 = 22 

P1300 = 21 P1501 = 1 
P1300 = 23 

采用闭环速度控制时 闭环转矩控制是第二位的(从属的) 实际调试中已经表明这种类型的串级

闭环控制的优越性  
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3.23.2.1 不带速度编码器的矢量控制 (SLVC) 

参数范围   P1400–P1780 
P1610 P1611  

P1755 P1756 P1758 

P1750 

报警  - 

故障  - 

功能框图号  FP7000 

采用不带速度编码器的闭环速度控制时(参看表 3-25) 必须根据电动机的模型确定磁通的位置和

转子的实际速度 在这种情况下 可以进行访问的电流和电压支持电动机的模型计算 低频 ( ≈ 0 
Hz) 时 由于在这一速度范围内模型参数的不可靠和测量的不精确 系统由闭环运行切换为开环

运行 因而不可能通过这一模型来确定电动机的实际速度  

闭环控制运行与开环控制运行之间的切换受等待时间和频率状况的控制 (P1755 P1756 P1758) 
(参看图 3-74) 如果斜坡函数发生器输入的设定频率和实际频率同时都低于 P1756 的频率值 系

统将不考虑等待时间 而立即进行切换  

SLVC open loop

 f_act

t

P1755
P1756 [Hz]

SLVC closed loop
P1758

t

[%] 100
[%] P1756  [Hz] P1755  [Hz] P1756 ⋅=

 

图 3-74 SLVC 的切换条件 

在开环控制方式下 速度设定值与实际值相同 在悬挂型负载,或加速时 必须对参数 P1610 (恒
定转矩提升) 和参数 P1611 (加速时的转矩提升) 进行修正 以便使驱动装置可以提供稳态的和/或
动态的负载转矩 如果 P1610 设定为 0 % 那末 只有磁化电流 r0331 注入电动机 数值为电

动机额定电流 P0305 的 100 % 为了保证传动装置在加速时不致失速停车,可以增加参数 P1611
的数值 或者 可以对速度控制器加入加速度预控 (参看第 3.23.2.3 节) 这也是为了保证电动机

在低速时不致过载而发热  

开环 

闭环 
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在不带速度实际值编码器的矢量控制方面 与其他变频器相比,MICROMASTER 440 变频器在低

频范围内具有以下的突出优点  

闭环控制运行可低达 ≈ 1 Hz 

可以在闭环矢量控制方式下起动 (变频器上电后立即起动) 

闭环控制运行方式下 可以稳定地通过低频区域 (0 Hz)  

f

t

P1755

Closed loop

Open loop

Start f

t

Closed loop

Open loop

Zero crossing

P1755

P1755

 

图 3-75 闭环控制情况下电动机起动初期和通过 0 Hz 时的特性 

当闭环控制运行的输出频率低达 1 Hz (其数值可由参数 P1755 选定) 时 以及闭环控制系统从 0 
Hz 起动 或闭环控制系统反向 (这可由参数 P1750 设定) 时 具有以下优点  

闭环控制系统内不需要进行切换操作 

 (特性平滑 – 无频率突变) 

连续的闭环速度—转矩控制 输出频率可低达 1 Hz  

说明 

闭环控制系统反向或闭环控制系统从 0 Hz 起动的情况下必须考虑到 如果传动装置处于 0 Hz 附
近的时间太长 (> 2 s 或 > P1758 的设定值) 时 闭环控制系统将自动切换为开环控制方式运行  

 

闭环 

过零点 

开环 

闭环 

开环 

起动 
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3.23.2.2 带有速度编码器的矢量控制 (VC) 

参数范围  P1400 – P1740 

P0400 – P0494 

报警  - 

故障  - 

功能框图号  FP7000 

在带有速度编码器的矢量控制方式下 (参看表 3-25) 需要有脉冲检测和处理单元 (脉冲编码器模

块 可选件)  和脉冲编码器 例如每圈 1024 个脉冲的脉冲编码器 除了接线要正确以外,按照

脉冲编码器类型的不同 必须利用参数 P0400 – P0494 或利用模块上的 DIP 开关 (参看图 3-76)使
脉冲编码器模块激活  

Parameter Terminal Track Encoder output

single endedP0400 = 1 A

differentialA

AN

A

B

A

AN

B

BN

differential

P0400 = 2 single ended

 
OutputType

differential

TTL
(e.g. 1XP8001-2)

HTL

111111 010101

(e.g. 1XP8001-1) 101010 000000

single ended

 

图 3-76 参数 P0400 和脉冲编码器模块的 DIP 开关 

带有脉冲编码器的矢量控制的优点  

速度的闭环控制可低达 0 Hz (即静止停车) 

在整个速度范围内运行控制特性稳定 

在额定速度范围内允许恒转矩运行 

与不带脉冲编码器的闭环速度控制相比 传动装置的动态响应特性要好得多 因为电动机的

实际速度是用脉冲编码器直接测量的 而且 与生成电流分量 id iq的控制模型紧密相关  

例如 

例如 

类型 
输出 

单端 

差动 

单端 

差动 

单端 

编码器输出 脉冲波形 端子 参数 

差动 
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3.23.2.3 速度控制器 

参数范围  P1300,P1400 – P1780 

SLVC  P1470 P1472 P1452  

VC  P1460 P1462 P1442 

报警  - 

故障  - 

功能框图好  FP7500 FP7510 

以上两种控制系统 (SLVC VC) 都有相同的速度控制器结构 其核心部分包括以下单元  

PI 控制器 

速度控制器预控 

特性下垂(软化) 

主设定和辅助设定输出的各个量值求和 形成速度设定值 利用转矩设定值限幅功能可以把它降

低到一个允许的限度 (参看第 3.23.2.4 节). 

速度控制器 (SLVC P1470 P1472 P1452 VC P1460 P1462 P1442) 

速度控制器 (参看图 3-77) 由设定值通道(参看第 3.12 节) 接收其设定值 r0062 在 VC 的情况下

速度控制器的实际值反馈 r0063 直接由速度编码器来 或者 在 SLVC 的情况下 通过电动机模

型计算得到 系统的误差由 PI 控制器放大 并与预控信号一起 形成转矩的设定值  

如果 特性下垂 软化 的功能被激活 在负载转矩增加时 速度设定值随负载转矩的增加成

正比地降低 这样 当出现过高的转矩时 成组传动(两个或若干个电动机在机械上藕合起来)中
的单个传动装置的负载将降低  

–
Torque
setpoint

Droop

Act. frequency

– r1538 r1538

r1539 r1539

Pre-
control

Freq. setpoint

PI
Speed

controller

SLVC:
VC:

P1452
P1442

P1470
P1460

P1472
P1462

Ti

Kp Tn

Ti Kp Tn

r1084

r0063

r0062

Speed control

*)

*)  only active if pre-control is activated
     (P1496 > 0)

 

图 3-77 速度控制器 

速度控制 

频率设定值 

频率实际值 

只有在 预控 功能已激活的情况下才能激活 

速度 
控制器 

特性下垂 

转矩设定值 

预控 
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如果输入了传动装置的转动惯量 速度控制器的控制参数 (Kp,Tn) 可以利用自动参数化 (电动机参

数的计算 P0340 = 4) (参看第 3.5.3 节)计算得到 控制器的参数是根据对称优化原理按照下列公

式确定的  

Tn = 4 * Tσ 

Kp = ½ * r0345 / Tσ = 2 * r0345 / Tn 

Tσ = 小时间常数的总和 

如果在一定的设置值情况下系统出现振荡 那末 应采用手动方式降低速度控制器的比例增益系

数 Kp 也可以增加速度实际值的平滑(滤波)作用(这是常用的方法 用于消除齿轮箱的振动和主轴

的高频扭振)  然后重新调用控制器的参数计算 因为滤波时间常数(平滑作用) 与控制器参数 Kp 
和 Tn 的计算值有着密切的关系  

下面的相互关系可用于程序的优化  

如果增加 Kp  速度控制器的控制作用将变得更快 超调减小 但是 这将增大速度控制环信

号的纹波和振荡  

如果降低 Tn  速度控制器也会变得更快 但是 超调增大  

在手动调整速度控制环时,最简单的方法是 首先用 Kp (以及速度实际值滤波) 确定可能的动态响

应特性 并尽可能减少积分时间 在这种情况下 重要的是在弱磁范围内也必须确保闭环控制系

统是稳定的  

闭环速度控制系统中出现振荡时 一般情况下 增加 P1452(SLVC 方式下) 或 P1442 (VC 方式下) 
的滤波时间 或减少速度控制器的比例增益系数 使振荡受到阻尼 就足以使系统稳定了  

速度控制器的积分输出可以用参数 r1482 监测 没有经过限幅的控制器输出可以用参数 r1508 (转
矩设定值) 监测  

说明 

与带有速度编码器的闭环控制 (参看第 3.23.2.2 节) 相比 无传感器的传动装置的动态响应特性要

差得多 这是由于后者的速度实际值不能用传感器直接测量 只能根据变频器的电流和电压输

出量来计算 而输出电流和电压含有相当高的噪声 速度实际值的计算精度较低  

速度控制器的预控 (P1496 P0341 P0342) 

如果变频器的速度控制器也能由速度设定值生成电流设定值(与转矩设定值相对应) 速度控制环

的控制性能可以得到改善 这一转矩设定值 mv 根据下面的公式计算  

 
dt
dn0342P0341P1496Pdt

dn1496Pmv ⋅⋅⋅=⋅Θ⋅=  

并通过一个适配单元直接作为附加控制量输入到电流控制器 (用参数 P1496 使能)  

电动机的转动惯量 P0341 是在快速调试时(参看第 3.5.6 节) 或完成参数化 (P0340 = 1 参看第

3.5.3 节) 时直接计算的 传动装置总转动惯量与电动机转动惯量之间的比值 P0342 必须手动确

定  



功能 

MICROMASTER  440 操作说明书 3-125 

–
Torque
setpoint

Droop

–
r1538 r1538

r1539 r1539

PI
Speed

controller

r1518

=0

>0

P0341 P0342

P1496

Pre-control

SLVC:
VC:

P1452
P1442

P1470
P1460

P1472
P1462

Ti

Kp Tn

Ti Kp Tn

Freq. setpoint

Act. frequency

r1084

 

图 3-78 带预控的速度控制器 

正确地进行匹配的情况下,速度控制器将在其控制闭环内对噪声/ 扰动进行校正 这是在闭环系统

上加上一个相当小的扰动量变化来检测的 此外 速度设定值的变化量不经过速度控制器(旁
路) 因此反应得较快  

预控信号的大小可以利用预控因子 P1496(预控的标定值) 根据特定应用对象的要求加以匹配

采用 P1496 = 100 % 根据电动机和负载的转动惯量 (P0341 P0342) 计算预控量的大小 为了

使速度控制器不按照输入的转矩设定值工作 将自动地采用一个平衡滤波器 平衡滤波器的时间

常数与速度控制环的等效滞后时间相当 如果速度控制器的积分(I)分量 (r1482) 在 n > 20% * 
P0310 范围内的斜坡上升和斜坡下降期间不发生变化 就认为速度控制器的预控已经正确设定

了 这就是说 采用预控时 可以在不引起超调的情况下过渡到一个新的速度设定值(前提条件

是 转矩限制不参与限制 而且转动惯量保持不变)  

如果速度控制器投入预控功能 那末 速度设定值 (r0062) 的平滑(滤波)时间 (P1442 或 P1452) 
应与经过滤波的频率实际值 (r1445)的平滑时间相同 这样 就可以保证控制器的输入端 在加速

时不存在由于信号传递时间所引起的设定值 – 实际值偏差 (r0064)  

当速度预控被激活时 必须确保连续地输入速度设定值 而且输入的信号没有任何噪声 (防止转

矩的冲击) 对模拟信号 P0753 进行滤波(参看第 3.6.3) 或激活斜坡函数发生器的圆弧功能 P1130 
– P1133 (参看第 3.12.2 节)就能生成相应的信号  

 

预控 

特性下垂 

频率设定值 
速度控 
制器 

转矩 
设定值 

频率实际值 
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说明 

设定值通道内斜坡函数发生器(参看第 3.12.2 节) 的斜坡上升时间和斜坡下降时间 (P1120  
P1121) 的长短只能这样来设置 即在加速和制动时 电动机的速度能够跟随设定值 这样就

能够保证速度控制器预控的功能优化  

电动机的起动时间 r0345 的大小是传动装置总转动惯量的量度 即驱动装置不带负载的情况

下以电动机额定转矩  r0333 起动时从静止停车加速到电动机额定速度 P0311 的时间  

0333r60
0311P20342P0341PM60

n2
T  r0345

rated,Mot

rated,Mot
starting

⋅
⋅π⋅⋅⋅=⋅

⋅π⋅
⋅Θ==  

如果特定的应用对象适合这些条件 那末 起动时间 r0345 可以作为斜坡上升时间和斜坡下

降时间的最小值  
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下垂特性 (P1488 – P1492) 

下垂特性 (由参数 P1488 使能) 的含义是 随着负载转矩的增加 速度实际值成正比地降低  

–

–

Pre-
control

PI
Speed

controller

r1538

r1539

0

2

1

3

0

0 1

0

r1538

r1539
r1538

r1539
Torque
setpoint

P1492

P1489

P1488

r1482

r1490

Droop

150 ms

SLVC:
VC:

P1452
P1442

P1470
P1460

P1472
P1462

Ti

Kp Tn

Ti Kp Tn
Act. frequency

Freq. setpoint

*)

*)  only active if the pre-control is activated
     (P1496 > 0)  

图 3-79 带软化输出特性的速度控制器 

下垂特性是进行负载分配控制的最简单的方法 但是 负载分配控制功能只能在由电动机驱动

并且系统基本上已处于稳定运行的情况下(即在恒速时)才能投入 对于频繁地进行加速和制动

而且速度变化很大的传动装置来说 负载分配控制功能只能有条件地使用  

当两台或若干台电动机机械上藕合在一起或在一个公共的传动轴上运行 而且还必须满足上述要

求时 采用下垂特性是最简单的负载分配控制方法 在这种情况下 利用 下垂特性控制功能

改变机械上藕合在一起的单个电动机速度的方法 (降低单个电动机的过大的负载) 控制传动装置的

扭矩  

前提条件 

所有的传动装置必须运行在闭环矢量速度控制方式下 (带有或不带速度实际值编码器) 

斜坡函数发生器的斜坡上升时间和斜坡下降时间对所有传动装置都必须一致  
 

特性下垂 

频率设定值 

频率实际值 

只有在 预控 功能已激活的情况下才能激活 

速度 
控制器 

转矩 
设定值 

预控 
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3.23.2.4 转矩的闭环控制 

参数范围  P1300 P1500 – P1511 

P1400 – P1780 

报警  - 

故障  - 

功能框图号  FP7200 FP7210 FP7700 FP7710 

无传感器闭环速度控制 SLVC (P1300 = 20) 或带有传感器的闭环速度控制 VC (P1300 = 21) 都可

以利用 BICO 参数 P1501 切换为闭环转矩控制 (从属的传动装置) 如果闭环转矩控制是用 P1300 
= 22 或 23 直接选择的 那末 闭环速度控制与闭环转矩控制之间的切换是不可能的 转矩设定

值和附加转矩设定值可以用参数 P1500 选择  也可以用 BICO 参数 P1503 (CI 转矩设定值) 或 
P1511 (CI 附加转矩设定值) 选择 附加转矩对闭环转矩控制起作用 也对闭环速度控制起作用 
(参看图 3-80) 由于具有这一特点 速度控制的预控转矩可以用附加转矩设定值实现  

说明 

为了安全起见 当前情况下不能配置固定转矩设定值  

–

Torque
setpoint

Droop

Act. frequency

–
r1538 r1538

r1539 r1539

0

CI: Torque setp.

(0:0)
P1503.C

(0:0)

BI:-> torque ctrl.
P1501.C

CI: Add. trq. setp

(0:0)
P1511.C

Pre-
control

Freq. setpoint

PI
Speed

controller

SLVC:
VC:

P1452
P1442

P1470
P1460

P1472
P1462

Ti

Kp Tn

Ti Kp Tn

*)

*)  only active if pre-control is activated
     (P1496 > 0)  

图 3-80 速度 / 转矩的闭环控制 

预控 

频率设定值 

频率实际值 

速度 
控制器 

转矩 
设定值 

特性下垂 

只有在 预控 功能已激活的情况下才能激活 

附加转矩设定值 
(0:0) 

转矩设定值 

切换到转矩控制 
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闭环转矩控制的转矩设定值和附加转矩设定值之和 按照与速度控制的转矩设定值同样的方式加

以控制 (参看第 3.23.2.5) 超过最大速度 (加 3 %)时 限速控制器将降低转矩的限幅值 防止传

动装置进一步加速  

 "真正的" 闭环转矩控制 (自动设定速度) 只能在闭环控制的领域内 而不是在开环控制的领域内实

现 在开环控制的领域内 转矩设定值是通过积分器(积分时间~ P1499 * P0341 * P0342) 来改变

设定速度的 因此 在静止停车(0 速) 附近的区域内 无传感器闭环转矩控制只适合用于需要加

速转矩的传动装置 而不适合需要负载转矩的传动装置(例如横向往返运动的传动装置) 在带有

传感器的闭环转矩控制的情况下 不存在这种限制  

如果闭环转矩控制被激活 而且发出了快速停车命令(OFF3)  那末 系统将自动地切换为闭环速

度控制 传动装置立即进入制动状态 如果发出的是常规的停车命令(OFF1)  则不发生这种切

换 这时 系统处于等待状态 直到更高一级的控制信号使传动装置减速停车 封锁脉冲 为了

使主要的和从属的传动装置能够一起断开 这是必须的 在 P1300 = 22 或 23 的情况下 发出 
OFF1 停车命令时 传动装置直接断电 (与 OFF2 的情况相同)  

3.23.2.5 转矩设定值的限幅 

参数范围   P1520–P1531 
P0640,r0067 
 r1407 位 08 r1407 位 09 

报警  - 

故障  - 

功能框图号  FP7700 FP7710 

以下的参数限制转矩设定值的作用 这一转矩设定值可以来自速度控制器的输出端(闭环速度控制

的情况下) 也可以来自闭环转矩控制的转矩输入 各个限制值中应采用最小的限制值 变频器内

周期地计算最小的限制值 并由参数 r1538 r1539 显示  

r1538 转矩上限 

r1539 转矩下限 

这就是说 周期地计算的这些限制值对速度控制器输出的转矩设定值 或转矩控制环节的输入转

矩设定值的大小进行限制 并显示瞬时最大可能的转矩 如果变频器内对转矩设定值进行了限

制 那末  它们是用下列诊断参数来显示的  

r1407 位 08 转矩上限激活 

r1407 位 09 转矩下限激活 
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转矩的限制值 

这一限制值规定最大可能的转矩值 据此 对电动状态和再生状态运行时的不同转矩限制值进行

参数化  

P1520 CO 转矩上限值 

P1521 CO 转矩下限值 

P1522 CI 转矩上限值  

P1523 CI 转矩下限值 

P1525 标定 转矩下限值 

当前激活的转矩限制值在以下参数中显示  

r1526 CO 转矩上限值 

r1527 CO 转矩下限值 

 f 
1 ~

Torque limitation

Resultant
torque limit

Power
limitation

|fact

r1526
r1527

Stall
limitation

P1530
P1531

 f 
1 ~ 2

Constant
torque

fstall
Constant

power

|

|M|

Stall
power  

图 3-81 转矩的限制 

功率的限制值 

这一限制值规定最大可能的功率 据此 对电动状态和再生状态运行时的不同功率限制值进行参

数化  

P1530 电动状态的功率限制值 

P1531 再生状态的功率限制值 

失步停车的限制值 (锁定转子的限制值) 

失步停车限制值是在变频器内根据电动机的数据进行计算  

综合后的 
转矩限制 

功率限制 失步限制 
转矩限制 

失步功率 失步 恒功率 恒转矩 
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电流限制值 

电流限制值对电动机可以提供的最大转矩给以附加限制 如果增加转矩的限制值 只有在可以输

出更大电流的情况下 电动机才能提供更大的转矩 有时可能也需要对电流的限制值进行匹配

电流限制值受以下因数的影响  

P0640   电动机的过载系数 

电动机的过热保护 (参看第 3.21 节) 

变频器的过热保护 (参看第 3.22 节) 

在对电流加以限制以后 变频器最大可能的瞬时电流在参数 r0067 (经过限制的输出电流) 中显

示  
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4 故障的排除 

本章内容有  

装有 SDP 的变频器的运行状态 

用 BOP 排障的说明 

报警信息和故障信息一览表 
 
4.1 用 SDP 排障 .............................................................................................................. 4-2 
4.2 利用基本操作板(BOP)排障 .......................................................................................... 4-3 
4.3 故障信息.................................................................................................................... 4-3 
4.4 报警信息.................................................................................................................... 4-3 
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警告 

♦ 本设备的维修只能由西门子公司的服务部门 西门子公司授权的维修中心或经过认证合

格的人员进行 这些人员应当十分熟悉本手册中提出的所有警告和操作步骤  

♦ 任何有缺陷的部件和器件都必须用相应的备件更换  

♦ 在打开设备进行维修之前 一定要断开电源  
 

4.1 用 SDP 排障 

表 4-1 说明状态显示屏 (SDP)上  
LED 各种状态的含义  

 
 
 
 
 
 

表 4-1  SDP上 LED 指示的变频器状态 

 

 
电源未接通   

 
故障 变频器过温 

 

 
运行准备就绪   

 
电流极限报警 两个 LED 同时闪光 

 

 
变频器故障- 以下故障除外   

 
其它报警 两个 LED 交替闪光 

 

 
变频器正在运行   

 
欠电压跳闸 / 欠电压报警 

 

 
故障 过电流   

 
变频器不在准备状态 

 

 
故障 过电压   

 
ROM 故障  两个 LED 同时闪光 

 

 
故障 电动机过温  

 

 
RAM 故障  两个 LED 交替闪光 

指示变频器状态的 LED 灯 

灯灭 

灯亮 

闪光约 0.3s.  
闪光约 1s.  
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4.2 利用基本操作面板( BOP)排障 

在 BOP 上分别以 Axxxx 和 Fxxxx 表示报警信号和故障信号 相关的信息请参看本章后面的列表  

如果  ON 命令发出以后电动机不起动 请检查以下各项  

检查是否 P0010 = 0  

检查给出的  ON 信号是否正常  

检查是否 P0700 = 2 (数字输入控制) 或 P0700 = 1 (用 BOP 进行控制)  

根据设定信号源 P1000 的不同 检查设定值是否存在 (端子 3 上应有 0 到 10V ) 或输入的

频率设定值参数号是否正确 详细情况请查阅 参数表  

如果在改变参数后电动机仍然不起动 请设定 P0010 = 30 和 P0970 = 1 并按下 P 键 这时

变频器应复位到工厂设定的缺省参数值  

现在 在控制板上的端子 5 和 9(图 3-14)之间用开关接通 那么 驱动装置应运行在与模拟输入相

应的设定频率  

提示 

电动机的功率和电压数据必须与变频器的数据相对应  

4.3 故障信息 

发生故障时 变频器跳闸 并在显示屏上出现一个故障码  

说明 

为了使故障码复位 可以采用以下三种方法中的一种  
1.重新给变频器加上电源电压  
2.按下 BOP 或 AOP 上的   键  
3.通过数字输入 3 (缺省设置) 

故障信息以故障碼序号的形式存放在参数 r0947 中 (例如 F0003 = 3) 相关的故障值可以在参

数 r0949 中查到  如果该故障没有故障值 r0949 中将输入 0 而且 可以读出故障发生的时

间 (r0948) 和存放在参数 r0947 中的故障信息序号 (P0952) 参数表中给出了有关故障信息的详

细说明  

4.4 报警信息 

报警信息以报警码序号的形式存放在参数 r2110 中 (例如 A0503 = 503)  相关的报警信息可以

在参数 r2110 查到  

参数表中给出了有关报警信息的详细说明  
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5 MICROMASTER 440 的技术规格 

本章内容有  

表 5-1  是 MICROMASTER 440 变频器系列常规的技术数据  

表 5-2  是外形尺寸规格, 要求的冷却空气流量和连接功率端子的扭矩 

表 5-3 是调制脉冲频率改变时变频器允许的输出电流 

表 5-4 制动电阻的技术数据 

表 5-5  MICROMASTER440 变频器每种规格的技术数据一览表 
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表 5-1 MICROMASTER 440 变频器的技术规格 

特性 技术规格 

电源电压和功率范围 1 AC 200 至 240 V  10 % CT: 0.12 kW – 3.0 kW   (0.16 hp – 4.0 hp)  

3 AC 200 至 240 V  10 % CT: 0.12 kW – 45.0 kW  (0.16 hp – 60.0 hp) 

 VT: 5.50 kW – 45.0 kW  (7.50 hp – 60.0 hp) 

3 AC 380 至 480 V  10 % CT: 0.37 kW – 200 kW   (0.50 hp – 268 hp) 

 VT: 7.50 kW – 250 kW   (10.0 hp – 335 hp) 

3 AC 500 至 600 V  10 % CT: 0.75 kW – 75.0 kW  (1.00 hp – 100 hp) 

 VT: 1.50 kW – 90.0 kW  (2.00 hp – 120 hp) 

输入频率 47 至 63 Hz 

输出频率 0 Hz 至 650 Hz 

功率因数 0.95 

变频器的效率 
外形尺寸 A 至 F:     96 %至 97 % 

外形尺寸 FX 和 GX:    97 %至 98 % 

恒转矩 (CT) 外形尺寸 A 至 F:  1.5x额定输出电流(即 150%过载) 持续时间 60 s 间隔周期时间 

300 s 以及 2 x 额定输出电流 (即 200 % 过载) 持续时间 3 s

间隔周期时间 300s 

外形尺寸 FX和 GX:  1.36x 额定输出电流(即 136%过载) 持续时间 57s 间隔周期时

间 300 s 以及 1.6 额定输出电流 (即 160 %过载) 持续时间 3 s

间隔周期时间 300s 
过载能力 

变转矩 (VT) 外形尺寸 A 至 F:  1.1x额定输出电流(即 110%过载) 持续时间 60 s 间隔周期时间 

300 s 以及 1.4 x 额定输出电流 (即 140 %过载) 持续时间 3 s

间隔周期时间 300 s 

外形尺寸 FX和 GX:  1.1x额定输出电流(即 110%过载) 持续时间 59 s 间隔周期时间 

300s 以及 1.5 x 额定输出电流 (即 150 %过载) 持续时间 1s

间隔周期时间 300 s 

合闸冲击电流 小于额定输入电流 

最大起动频率 外形尺寸 A 至 E:     每 30 s 一次 

外形尺寸 F:      每 150 s 一次 

外形尺寸 FX和 GX:  每 300 s 一次 

控制方法 V/f 控制 输出频率为 0 Hz 至 650 Hz: 

线性 V/ f 控制 带 FCC(磁通电流控制)功能的线性 V/ f 控制 抛物线 V/ f 控制 多点 V/ 

f 控制 适用于纺织工业的 V/f 控制 适用于纺织工业的带 FCC 功能的 V/f 控制 带独立

电压设定值的 V/f 控制   

矢量控制 输出频率为 0 Hz 至 200 Hz: 

无传感器矢量控制 无传感器矢量转矩控制 带编码器反馈的速度控制 带编码器反馈的

转矩控制 

脉冲调制频率 外形尺寸 A 至 C  1/3AC 200 V 至 5 5 kW (标准配置 16 kHz) 

外形尺寸 A 至 F  其它功率和电压规格 2 kHz 至 16 kHz (每级调整 2 kHz) (标准配

置 4 kHz)功率降格曲线请参看表 5 3  
外形尺寸 FX 和 GX  2 kHz 至 4 kHz (每级调整 2 kHz) (标准配置 2 kHz (VT) 4 kHz 

(CT)) 功率降格曲线请参看表 5 3 

固定频率 15 个 可编程 

跳转频率 4 个 可编程 

设定值的分辨率 0.01 Hz 数字输入 0.01 Hz 串行通讯的输入 10 位二进制模拟输入(电动电位计 0.1 Hz 

[0.1% (在 PID 方式下) 

数字输入 6 个 可编程 (带电位隔离) 可切换为高电平 / 低电平有效 (PNP/NPN) 
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模拟输入 2 个 可编程 两个输入可以作为第 7 和第 8 个数字输入进行参数化 

0V至 10V 0mA 至 20 mA 和 10V至+10V(ADC1) 

0 V 至 10 V 和 0 mA 至 20 mA (ADC2) 

继电器输出 3 个 可编程 30 V DC / 5 A (电阻性负载) 250 V AC 2 A (电感性负载) 

模拟输出 2 个 可编程 (0 至 20 mA) 

串行接口 RS-485 可选 RS-232 

电磁兼容性 外形尺寸 A 至 C  选择的 A 级 或 B 级滤波器 符合 EN55011 

标准的要求 

外形尺寸 A 至 F  变频器带有内置的 A 级滤波器 

外形尺寸 FX 和 GX  带有 EMI 滤波器 (作为选件供货) 时 其传导性辐射满足 EN 

55011 A 级标准限定值的要求. (必须安装进线电抗器) 

制动 直流注入制动 复合制动 

力制动事业            外形尺寸 A 至 F             带内置制动单元(斩波器) 

外形尺寸 FX 和 GX          带外接制动单元(斩波器) 

防护等级 IP20 

温度范围 外形尺寸 A 至 F  -10°C 至+50°C (14°F 至 122°F)  (CT) 

-10°C 至 +40°C (14°F 至 104°F)  (VT) 

外形尺寸 FX 和 GX  0°C 至 +40°C (32 °F 至 104 °F) 至 55 °C 

(131 °F)以下输出功率随温度升高而降低的曲线请参看图 2-2 

存放温度 -40°C 至 +70°C (-40°F 至 158°F) 

相对湿度 < 95 % RH –无结露 

工作地区的海拔高度 外形尺寸 A 至 F        海拔 1000 m 以下不需要降低额定值运行 

外形尺寸 FX 和 GX     海拔 2000 m 以下不需要降低额定值运行 

保护的特征 欠电压 过电压 过负载 接地 短路 电机失步保护 电动机锁定保护 电动机过温

变频器过温 参数联锁 

标准 外形尺寸 A 至 F  UL cUL CE C-tick 

外形尺寸 FX和 GX  UL (认证正在准备中) cUL (认证正在准备中) CE 

CE 标记 符合 EC 低电压规范 73/23/EEC 和电磁兼容性规范 89/336/EEC 的要求 
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表 5-2 外形尺寸规格 要求的冷却空气流量和连接功率端子的扭矩  

外形尺寸
的类型 外形尺寸规格 要求的冷却空气流量 连接功率端子的扭矩 

mm 73 × 173 × 149 l/s 4.8 Nm 1.1 
A 宽 x高 x深 

inch 2.87 × 6.81 × 5.87 CFM 10.2   

mm 149 × 202 × 172 l/s 24 Nm 1.5 
B 宽 x高 x深 

inch 5.87 × 7.95 × 6.77 CFM 51   

mm 185 × 245 × 195 l/s 54.9 Nm 2.25 
C 宽 x高 x深 

inch 7.28 × 9.65 × 7.68 CFM 116.3   

mm 275 × 520 × 245 l/s 54.9 Nm 10 (max.) 
D 宽 x高 x深 

inch 10.82 × 20.47 × 9.65 CFM 116.3   

mm 275 × 650 × 245 l/s 2 × 54.9 Nm 10 (max.) 
E 宽 x高 x深 

inch 10.82 × 25.59 × 9.65 CFM 2 × 116.3   

mm 350 × 850  
带有滤波器时高度为 1150  l/s 150 Nm 50 

F 宽 x高 x深 

inch 13.78 × 33.46 × 12.60  
带有滤波器时高度为 45.28  CFM 317.79   

mm 326 × 1400 × 356 l/s 225 Nm 25 
FX 宽 x高 x深 

inch 12.80 × 55.12 × 12.83 CFM 478.13   

mm 326 × 1533 × 545 l/s 440 Nm 25 
GX 宽 x高 x深 

inch 12.80 × 60.35 × 21.46 CFM 935   

注 CFM 立方英尺/分钟
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表 5-3 调制脉冲频率改变时变频器允许的输出电流 

调制脉冲频率改变时变频器允许的输出电流 A  
电源电压 功率 (CT) 

[kW] 4 kHz 6 kHz 8 kHz 10 kHz 12 kHz 14 kHz 16 kHz 

0.12 至 5.5  缺省设置值 16 kHz – 不降低额定输出电流 

7.5 28.0 26.6 25.2 22.4 19.6 16.8 14.0 

11 42.0 37.8 33.6 29.4 25.2 21.0 16.8 

15 54.0 48.6 43.2 37.8 32.4 27.0 21.6 

18.5 68.0 64.6 61.2 54.4 47.6 40.8 34.0 

22 80.0 72.0 64.0 56.0 48.0 40.0 32.0 

30 104.0 91.0 78.0 70.2 62.4 57.2 52.0 

37 130.0 113.8 97.5 87.8 78.0 71.5 65.0 

1/3AC200V 

45 154.0 134.8 115.5 104.0 92.4 84.7 77.0 

0.37 1.3 1.3 1.3 1.3 1.3 1.2 1.0 

0.55 1.7 1.7 1.7 1.6 1.5 1.4 1.2 

0.75 2.2 2.2 2.2 2.0 1.8 1.5 1.3 

1.1 3.1 2.9 2.8 2.5 2.2 1.9 1.6 

1.5 4.1 3.7 3.3 2.9 2.5 2.1 1.6 

2.2 5.9 5.6 5.3 4.7 4.1 3.5 3.0 

3.0 7.7 6.9 6.2 5.4 4.6 3.9 3.1 

4.0 10.2 9.2 8.2 7.1 6.1 5.1 4.1 

5.5 13.2 11.9 10.6 9.2 7.9 6.6 5.3 

7.5 19.0 18.1 17.1 15.2 13.3 11.4 9.5 

11.0 26.0 23.4 20.8 18.2 15.6 13.0 10.4 

15.0 32.0 30.4 28.8 25.6 22.4 19.2 16.0 

18.5 38.0 34.2 30.4 26.6 22.8 19.0 15.2 

22 45.0 40.5 36.0 31.5 27.0 22.5 18.0 

30 62.0 58.9 55.8 49.6 43.4 37.2 31.0 

37 75.0 67.5 60.0 52.5 45.0 37.5 30.0 

45 90.0 76.5 63.0 51.8 40.5 33.8 27.0 

55 110.0 93.5 77.0 63.3 49.5 41.3 33.0 

75 145.0 112.4 79.8 68.9 58.0 50.8 43.5 

90 178.0 – – – – – – 

110 205.0 – – – – – – 

132 250.0 – – – – – – 

160 302.0 – – – – – – 

3 AC 400 V 

200 370.0 – – – – – – 

3 AC 500 V 0.75 1.4 1.2 1.0 0.8 0.7 0.6 0.6 
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1.5 2.7 2.2 1.6 1.4 1.1 0.9 0.8 

2.2 3.9 2.9 2.0 1.6 1.2 1.0 0.8 

4.0 6.1 4.6 3.1 2.4 1.8 1.5 1.2 

5.5 9.0 6.8 4.5 3.6 2.7 2.3 1.8 

7.5 11.0 8.8 6.6 5.5 4.4 3.9 3.3 

11.0 17.0 12.8 8.5 6.8 5.1 4.3 3.4 

15.0 22.0 17.6 13.2 11.0 8.8 7.7 6.6 

18.5 27.0 20.3 13.5 10.8 8.1 6.8 5.4 

22 32.0 24.0 16.0 12.8 9.6 8.0 6.4 

30 41.0 32.8 24.6 20.5 16.4 14.4 12.3 

37 52.0 39.0 26.0 20.8 15.6 13.0 10.4 

45 62.0 52.7 43.4 40.3 37.2 32.6 27.9 

55 77.0 67.4 57.8 52.0 46.2 42.4 38.5 

 

75 99.0 84.2 69.3 64.4 59.4 52.0 44.6 

 表5-4 制动电阻的技术数据 

不同外形尺寸变频器的 IDC_max 
额定电压 V DC_max 

A B C D E F 

230 V 410 - 420 V 
2.33 A 
(180 Ω) 

6.18 A 
(68 Ω) 

10.77 A (39 Ω) 
15.56 A (27 Ω) 

41.0 A 
(10 Ω) 

60.3 A 
(6.8 Ω) 

124.2 A 
(3.3 Ω) 

400 V 820 - 840 V 2.15 A 
(390 Ω) 

5.25 A 
(160 Ω) 

15 A 
(56 Ω) 

30.4 A 
(27 Ω) 

54.7 A 
(15 Ω) 

100.0 A 
(8.2 Ω) 

575 V 1020 V - - 8.5 A (120 Ω) 
12.4 A (82 Ω) 

26.2 A 
(39 Ω) 

37.8 A 
(27 Ω) 

85.0 A 
(12 Ω) 

 

 



MICROMASTER440 的技术规格 

MICROMASTER  440 操作说明书 5-7 

表5-5 MICROMASTER 440 变频器每种规格的技术数据一览表 

为了符合 UL 的安装标准 必须采用相应额定电流的 SITOR 系列熔断器  

输入电压范围 1 AC 200 V – 240 V ± 10 % (带内置 A 级滤波器) 
 

定货号 6SE6440- 2AB11-
2AA1 

2AB12-
5AA1 

2AB13-
7AA1 

2AB15-
5AA1 

2AB17-
5AA1 

2AB21-
1BA1 

2AB21-
5BA1 

2AB22-
2BA1 

2AB23-
0CA1 

[kW] 0.12 0.25 0.37 0.55 0.75 1.1 1.5 2.2 3.0 
电动机的额定输出功率 (CT)  

[hp] 0.16 0.33 0.5 0.75 1.0 1.5 2.0 3.0 4.0 

输出功率 [kVA] 0.4 0.7 1.0 1.3 1.7 2.4 3.2 4.6 6.0 

CT 输入电流 [A] 1.4 2.7 3.7 5.0 6.6 9.6 13.0 17.6 23.7 
CT 输出电流 [A] 0.9 1.7 2.3 3.0 3.9 5.5 7.4 10.4 13.6 

熔断器 [A] 10 10 10 16 16 20 20 25 32 

推荐安装的熔断器 3NA 3803 3803 3803 3805 3805 3807 3807 3810 3812 

符合 UL 规定的熔断器  * * * * * * * * * 
[mm2] 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.5 2.5 4.0 

进线电缆的最小截面积 
[awg] 17 17 17 17 17 17 15 13 11 
[mm2] 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 6.0 6.0 6.0 10.0 

进线电缆的最大截面积 
[awg] 13 13 13 13 13 9 9 9 7 
[mm2] 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.5 

电动机电缆的最小截面积 
[awg] 17 17 17 17 17 17 17 17 15 
[mm2] 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 6.0 6.0 6.0 10.0 

电动机电缆的最大截面积 
[awg] 13 13 13 13 13 9 9 9 7 
[kg] 1.3 1.3 1.3 1.3 1.3 3.4 3.4 3.4 5.7 

重量 
[lbs] 2.9 2.9 2.9 2.9 2.9 7.5 7.5 7.5 12.5 

 

* 在美洲使用本变频器时 必须采用符合 UL 编目标准的熔断器 例如 Bussmann 公司的 NON 级熔断器  
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输入电压范围 3 AC 200 V – 240 V, ± 10 %(带内置 A 级滤波器) 

定货号 6SE6440- 2AC23-0CA1 2AC24-0CA1 2AC25-5CA1 

[kW] 3.0 4.0 5.5 电动机的额定输出功率  

(CT)  [hp] 4.0 5.0 7.5 

输出功率 [kVA] 6.0 7.7 9.6 

CT 输入电流 [A] 10.5 13.1 17.5 

CT 输出电流 [A] 13.6 17.5 22.0 

VT 输入电流 [A] 13.1 17.6 26.5 

VT 输出电流 [A] 17.5 22.0 28.0 

熔断器 [A] 20 25 35 

推荐安装的熔断器 3NA 3807 3810 3814 

符合 UL 规定的熔断器  * * * 

[mm2] 1.0 2.5 4.0 
进线电缆的最小截面积 

[awg] 17.0 13.0 11.0 

[mm2] 10.0 10.0 10.0 
进线电缆的最大截面积 

[awg] 7.0 7.0 7.0 

[mm2] 1.5 4.0 4.0 
电动机电缆的最小截面积 

[awg] 15.0 11.0 11.0 

[mm2] 10.0 10.0 10.0 
电动机电缆的最大截面积 

[awg] 7.0 7.0 7.0 

[kg] 5.7 5.7 5.7 
重量 

[lbs] 12.5 12.5 12.5 

 

* 在美洲使用本变频器时 必须采用符合 UL 编目标准的熔断器 例如 Bussmann 公司的 NON 级熔断器  
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输入电压范围 1 AC 3 AC 200 V – 240 V  ± 10 %(不带滤波器) 

定货号 6SE6440- 2UC11
-2AA1 

2UC12
-5AA1 

2UC13
-7AA1 

2UC15
-5AA1 

2UC17
-5AA1 

2UC21
-1BA1 

2UC21
-5BA1 

2UC22
-2BA1 

2UC23
-0CA1 

[kW] 0.12 0.25 0.37 0.55 0.75 1.1 1.5 2.2 3.0 电动机的额定输出功率 

(CT)   [hp] 0.16 0.33 0.5 0.75 1.0 1.5 2.0 3.0 4.0 

输出功率 [kVA] 0.4 0.7 1.0 1.3 1.7 2.4 3.2 4.6 6.0 

CT 输入电流 3 AC [A] 0.6 1.1 1.6 2.1 2.9 4.1 5.6 7.6 10.5 

CT 输入电流 1 AC [A] 1.4 2.7 3.7 5.0 6.6 9.6 13.0 17.6 23.7 

CT 输出电流 [A] 0.9 1.7 2.3 3.0 3.9 5.5 7.4 10.4 13.6 

熔断器 [A] 10 10 10 16 16 20 20 25 32 

推荐安装的熔断器 3NA 3803 3803 3803 3805 3805 3807 3807 3810 3812 

符合 UL 规定的熔断器  * * * * * * * * * 

[mm2] 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.5 2.5 4.0 
进线电缆的最小截面积 

[awg] 17 17 17 17 17 17 15 13 11 

[mm2] 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 6.0 6.0 6.0 10.0 
进线电缆的最大截面积 

[awg] 13 13 13 13 13 9 9 9 7 

[mm2] 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.5 
电动机电缆的最小截面积 

[awg] 17 17 17 17 17 17 17 17 15 

[mm2] 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 6.0 6.0 6.0 10.0 
电动机电缆的最大截面积 

[awg] 13 13 13 13 13 9 9 9 7 

[kg] 1.3 1.3 1.3 1.3 1.3 3.3 3.3 3.3 5.5 
重量 

[lbs] 2.9 2.9 2.9 2.9 2.9 7.3 7.3 7.3 12.1 

 

* 在美洲使用本变频器时 必须采用符合 UL 编目标准的熔断器 例如 Bussmann 公司的 NON 级熔断器  
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输入电压范围 3 AC 200 V – 240 V  ± 10 % (不带滤波器) 

定货号 6SE6440- 2UC24
-0CA1 

2UC25
-5CA1 

2UC27
-5DA1 

2UC31
-1DA1 

2UC31
-5DA1 

2UC31
-8EA1 

2UC32
-2EA1 

2UC33
-0FA1 

2UC33
-7FA1 

2UC34
-5FA1 

[kW] 4.0 5.5 7.5 11.0 15.0 18.5 22.0 30.0 37.0 45.0 电动机的额定输出功率  

(CT)  [hp] 5.0 7.5 10.0 15.0 20.0 25.0 30.0 40.0 50.0 60.0 

输出功率 [kVA] 7.7 9.6 12.3 18.4 23.7 29.8 35.1 45.6 57.0 67.5 

CT 输入电流 [A] 13.1 17.5 25.3 37.0 48.8 61.0 69.4 94.1 110.6 134.9 

CT 输出电流 [A] 17.5 22.0 28.0 42.0 54.0 68.0 80.0 104.0 130.0 154.0 

VT 输入电流 [A] 17.6 26.5 38.4 50.3 61.5 70.8 96.2 114.1 134.9 - 

VT 输出电流 [A] 22.0 28.0 42.0 54.0 68.0 80.0 104.0 130.0 154.0 - 

熔断器 [A] 25 35 50 80 80 100 125 160 200 200 

推荐安装的熔断器 3NA 3810 3814 3820 3824 3824 3830 3032 3836 3140 3140 

符合 UL 规定的熔断器 3NE * * 1817-0 1820-0 1820-0 1021-0 1022-0 1224-0 1225-0 1225-0 

[mm2] 2.5 4.0 10.0 16.0 16.0 25.0 25.0 50.0 70.0 70.0 
进线电缆的最小截面积 

[awg] 13.0 11.0 7.0 5.0 5.0 3.0 3.0 0.0 -2.0 -2.0 

[mm2] 10.0 10.0 35.0 35.0 35.0 35.0 35.0 150.0 150.0 150.0 
进线电缆的最大截面积 

[awg] 7.0 7.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 -5.0 -5.0 -5.0 

[mm2] 4.0 4.0 10.0 16.0 16.0 25.0 25.0 50.0 70.0 95.0 
电动机电缆的最小截面积 

[awg] 11.0 11.0 7.0 5.0 5.0 3.0 3.0 0.0 -2.0 -3.0 

[mm2] 10.0 10.0 35.0 35.0 35.0 35.0 35.0 150.0 150.0 150.0 
电动机电缆的最大截面积 

[awg] 7.0 7.0 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 -5.0 -5.0 -5.0 

[kg] 5.5 5.5 17.0 16.0 16.0 20.0 20.0 55.0 55.0 55.0 
重量 

[lbs] 12.1 12.1 37.0 35.0 35.0 44.0 44.0 121.0 121.0 121.0 
 

* 在美洲使用本变频器时 必须采用符合 UL 编目标准的熔断器 例如 Bussmann 公司的 NON 级熔断器  
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输入电压范围 3 AC 380 V – 480 V  ± 10 % 带内置 A 级滤波器  

定货号 6SE6440- 2AD22-2
BA1 

2AD23-0
BA1 

2AD24-0
BA1 

2AD25-5
CA1 

2AD27-5
CA1 

2AD31-1
CA1 

2AD31-5
DA1 

[kW] 2.2 3.0 4.0 5.5 7.5 11.0 15.0 电动机的额定输出功率  
(CT)   [hp] 3.0 4.0 5.0 7.5 10.0 15.0 20.0 

输出功率 [kVA] 4.5 5.9 7.8 10.1 14.0 19.8 24.4 
CT 输入电流 [A] 5.0 6.7 8.5 11.6 15.4 22.5 30.0 

CT 输出电流 [A] 5.9 7.7 10.2 13.2 18.4 26.0 32.0 
VT 输入电流 [A] - - - 16.0 22.5 30.5 37.2 

VT 输出电流 [A] - - - 19.0 26.0 32.0 38.0 

熔断器 [A] 16 16 20 20 32 35 50 

推荐安装的熔断器 3NA 3005 3005 3007 3007 3012 3014 3020 

符合 UL 规定的熔断器 3NE * * * * * * 1817-0 

[mm2] 1.0 1.0 1.0 2.5 4.0 6.0 10.0 
进线电缆的最小截面积 

[awg] 17 17 17 13 11 9 7 

[mm2] 6.0 6.0 6.0 10.0 10.0 10.0 35.0 
进线电缆的最大截面积 

[awg] 9 9 9 7 7 7 2 

[mm2] 1.0 1.0 1.0 2.5 4.0 6.0 10.0 
电动机电缆的最小截面积 

[awg] 17 17 17 13 11 9 7 

[mm2] 6.0 6.0 6.0 10.0 10.0 10.0 35.0 
电动机电缆的最大截面积 

[awg] 9 9 9 7 7 7 2 

[kg] 3.4 3.4 3.4 5.7 5.7 5.7 17.0 
重量 

[lbs] 7.5 7.5 7.5 12.5 12.5 12.5 37.0 
 

定货号 6SE6440- 2AD31-8
DA1 

2AD32-2
DA1 

2AD33-0
EA1 

2AD33-7
EA1 

2AD34-5
FA1 

2AD35-5
FA1 

2AD37-5
FA1 

[kW] 18.5 22.0 30.0 37.0 45.0 55.0 75.0 电动机的额定输出功率  
(CT)  [hp] 25.0 30.0 40.0 50.0 60.0 75.0 100.0 

输出功率 [kVA] 29.0 34.3 47.3 57.2 68.6 83.8 110.5 

CT 输入电流 [A] 36.6 43.1 58.7 71.2 85.6 103.6 138.5 

CT 输出电流 [A] 38.0 45.0 62.0 75.0 90.0 110.0 145.0 

VT 输入电流 [A] 43.3 59.3 71.7 86.6 103.6 138.5 168.5 

VT 输出电流 [A] 45.0 62.0 75.0 90.0 110.0 145.0 178.0 

熔断器 [A] 63 80 100 125 160 200 200 

推荐安装的熔断器 3NA 3022 3024 3030 3032 3036 3140 3140 

符合 UL 规定的熔断器 3NE 1818-0 1820-0 1021-0 1022-0 1224-0 1225-0 1225-0 

[mm2] 10.0 16.0 25.0 25.0 35.0 70.0 70.0 
进线电缆的最小截面积 

[awg] 7 5 3 3 2 -2 -2 

[mm2] 35.0 35.0 35.0 35.0 150.0 150.0 150.0 
进线电缆的最大截面积 

[awg] 2 2 2 2 -5 -5 -5 

[mm2] 10.0 16.0 25.0 25.0 50.0 70.0 95.0 
电动机电缆的最小截面积 

[awg] 7 5 3 3 0 -2 -3 

[mm2] 35.0 35.0 35.0 35.0 150.0 150.0 150.0 
电动机电缆的最大截面积 

[awg] 2 2 2 2 -5 -5 -5 

[kg] 17.0 17.0 22.0 22.0 75.0 75.0 75.0 
重量 

[lbs] 37.0 37.0 48.0 48.0 165.0 165.0 165.0 

 

* 在美洲使用本变频器时 必须采用符合 UL 编目标准的熔断器 例如 Bussmann 公司的 NON 级熔断器  
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输入电压范围 3 AC 380 V – 480 V  ± 10 % 第 1 部分(不带滤波器) 

定货号 6SE6440- 2UD13-
7AA1 

2UD15-
5AA1 

2UD17-
5AA1 

2UD21-
1AA1 

2UD21-
5AA1 

2UD22-
2BA1 

2UD23-
0BA1 

2UD24-
0BA1 

2UD25-
5CA1 

2UD27
-5CA1 

[kW] 0.37 0.55 0.75 1.1 1.5 2.2 3.0 4.0 5.5 7.5 电动机的额定输出功率 
(CT) [hp] 0.5 0.75 1.0 1.5 2.0 3.0 4.0 5.0 7.5 10.0 

输出功率 [kVA] 0.9 1.2 1.6 2.3 3.0 4.5 5.9 7.8 10.1 14.0 

CT 输入电流 [A] 1.1 1.4 1.9 2.8 3.9 5.0 6.7 8.5 11.6 15.4 

CT 输出电流 [A] 1.3 1.7 2.2 3.1 4.1 5.9 7.7 10.2 13.2 19.0 

VT 输入电流 [A] - - - - - - - - 16.0 22.5 

VT 输出电流 [A] - - - - - - - - 19.0 26.0 

熔断器 [A] 10 10 10 10 10 16 16 20 20 32 

推荐安装的熔断器 3NA 3003 3003 3003 3003 3003 3005 3005 3007 3007 3012 

符合 UL 规定的熔断器  * * * * * * * * * * 

[mm2] 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 2.5 4.0 
进线电缆的最小截面积 

[awg] 17 17 17 17 17 17 17 17 13 11 

[mm2] 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 6.0 6.0 6.0 10.0 10.0 
进线电缆的最大截面积 

[awg] 13 13 13 13 13 9 9 9 7 7 

[mm2] 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 2.5 4.0 
电动机电缆的最小截面积 

[awg] 17 17 17 17 17 17 17 17 13 11 

[mm2] 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 6.0 6.0 6.0 10.0 10.0 
电动机电缆的最大截面积 

[awg] 13 13 13 13 13 9 9 9 7 7 

[kg] 1.3 1.3 1.3 1.3 1.3 3.3 3.3 3.3 5.5 5.5 
重量 

[lbs] 2.9 2.9 2.9 2.9 2.9 7.3 7.3 7.3 12.1 12.1 
 

定货号 6SE6440- 2UD31 
-1CA1 

2UD31 
-5DA1 

2UD31 
-8DA1 

2UD32 
-2DA1 

2UD33 
-0EA1 

2UD33 
-7EA1 

2UD34 
-5FA1 

2UD35 
-5FA1 

2UD37 
-5FA1 

[kW] 11.0 15.0 18.5 22.0 30.0 37.0 45.0 55.0 75.0 电动机的额定输出功率 
(CT)  [hp] 15.0 20.0 25.0 30.0 40.0 50.0 60.0 75.0 100.0 

输出功率 [kVA] 19.8 24.4 29.0 34.3 47.3 57.2 68.6 83.8 110.5 

CT 输入电流 [A] 22.5 30.0 36.6 43.1 58.7 71.2 85.6 103.6 138.5 

CT 输出电流 [A] 26.0 32.0 38.0 45.0 62.0 75.0 90.0 110.0 145.0 

VT 输入电流 [A] 30.5 37.2 43.3 59.3 71.7 86.6 103.6 138.5 168.5 

VT 输出电流 [A] 32.0 38.0 45.0 62.0 75.0 90.0 110.0 145.0 178.0 

熔断器 [A] 35 50 63 80 100 125 160 200 200 

推荐安装的熔断器 3NA 3014 3020 3022 3024 3030 3032 3036 3140 3140 

符合 UL 规定的熔断器 3NE * 1817-0 1818-0 1820-0 1021-0 1022-0 1224-0 1225-0 1225-0 

[mm2] 6.0 10.0 10.0 16.0 25.0 25.0 35.0 70.0 70.0 
进线电缆的最小截面积 

[awg] 9 7 7 5 3 3 2 -2 -2 

[mm2] 10.0 35.0 35.0 35.0 35.0 35.0 150.0 150.0 150.0 
进线电缆的最大截面积 

[awg] 7 2 2 2 2 2 -5 -5 -5 

[mm2] 6.0 10.0 10.0 16.0 25.0 25.0 35.0 70.0 95.0 
电动机电缆的最小截面积 

[awg] 9 7 7 5 3 3 2 -2 -3 

[mm2] 10.0 35.0 35.0 35.0 35.0 35.0 150.0 150.0 150.0 
电动机电缆的最大截面积 

[awg] 7 2 2 2 2 2 -5 -5 -5 

[kg] 5.5 16.0 16.0 16.0 20.0 20.0 56.0 56.0 56.0 
重量 

[lbs] 12.1 35.0 35.0 35.0 44.0 44.0 123.0 123.0 123.0 

* 在美洲使用本变频器时 必须采用符合 UL 编目标准的熔断器 例如 Bussmann 公司的 NON 级熔断器  
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输入电压范围 3 AC 380 V – 480 V ± 10 % (不带滤波器) ( 第 3 部分) 
定货号 6SE6440- 2UD38-8FA1 2UD41-1FA1 2UD41-3GA1 2UD41-6GA1 2UD42-0GA1 

[kW] 90 110 132 160 200 电动机的额定输出功率  
(CT)  [hp] 125 150 200 250 300 

输出功率 [kVA] 145.4 180 214.8 263.2 339.4 

CT 输入电流 [A] 168.5 204.0 244.5 296.4 354 
CT 输出电流 [A] 178.0 205.0 250.0 302.0 370.0 

VT 输入电流 [A] 204.5 244.5 296.5 354.0 442.0 
VT 输出电流 [A] 205.0 250.0 302.0 370.0 477.0 

[A] 250 315 400 450 560 
推荐安装的熔断器 

3NE 1227-0 1230-0 1332-0 1333-0 1435-0 

符合 DIN46235标准的电缆终端 [mm] 10 10 10 10 10 

[mm²] 1 x 185 or 
 2 x 120 

1 x 185 or  
2 x 120 

2 x 240 2 x 240 2 x 240 

电缆导线最大截面积 [AWG] 
bzw. 
[kcmil] 

1 x 350 or  
2 x 4/0 

1 x 350 or 
2 x 4/0 

2 x 400 2 x 400 2 x 400 

[kg] 110 110 170 170 170 
重量 

[lbs] 242 242 418 418 418 

*) 这里的数值是脉冲频率为 4kHz 时有效 
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输入电压范围 3 AC 500 V – 600 V ± 10 % (不带滤波器) 第 1 部分 

定货号 6SE6440- 2UE17 
-5CA1 

2UE21 
-5CA1 

2UE22 
-2CA1 

2UE24 
-0CA1 

2UE25 
-5CA1 

2UE27 
-5CA1 

2UE31 
-1CA1 

2UE31 
-5DA1 

[kW] 0.75 1.5 2.2 4.0 5.5 7.5 11.0 15.0 电动机的额定输出功率  
(CT) [hp] 1.0 2.0 3.0 5.0 7.5 10.0 15.0 20.0 

输出功率 [kVA] 1.3 2.6 3.7 5.8 8.6 10.5 16.2 21.0 
CT 输入电流 [A] 2.0 3.2 4.4 6.9 9.4 12.3 18.1 24.2 

CT 输出电流 [A] 1.4 2.7 3.9 6.1 9.0 11.0 17.0 22.0 
VT 输入电流 [A] 3.2 4.4 6.9 9.4 12.6 18.1 24.9 29.8 

VT 输出电流 [A] 2.7 3.9 6.1 9.0 11.0 17.0 22.0 27.0 

熔断器 [A] 10 10 10 10 16 25 32 35 

推荐安装的熔断器 3NA 3803-6 3803-6 3803-6 3803-6 3805-6 3810-6 3812-6 3814-6 

符合 UL 规定的熔断器 3NE * * * * * * * 1803-0 

[mm2] 1.0 1.0 1.0 1.0 1.5 2.5 4.0 6.0 
进线电缆的最小截面积 

[awg] 17 17 17 17 15 13 11 9 

[mm2] 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0 35.0 
进线电缆的最大截面积 

[awg] 7 7 7 7 7 7 7 2 

[mm2] 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 2.5 4.0 4.0 
电动机电缆的最小截面积 

[awg] 17 17 17 17 17 13 11 11 

[mm2] 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0 35.0 
电动机电缆的最大截面积 

[awg] 7 7 7 7 7 7 7 2 

[kg] 5.5 5.5 5.5 5.5 5.5 5.5 5.5 16.0 
重量 

[lbs] 12.1 12.1 12.1 12.1 12.1 12.1 12.1 35.0 
 

定货号 6SE6440- 2UE31 
-8DA1 

2UE32 
-2DA1 

2UE33 
-0EA1 

2UE33 
-7EA1 

2UE34 
-5FA1 

2UE35 
-5FA1 

2UE37 
-5FA1 

[kW] 18.5 22.0 30.0 37.0 45.0 55.0 75.0 电动机的额定输出功率 
(CT) [hp] 25.0 30.0 40.0 50.0 60.0 75.0 100.0 

输出功率 [kVA] 25.7 30.5 39.1 49.5 59.1 73.4 94.3 

CT 输入电流 [A] 27.0 32.0 41.0 52.0 62.0 77.0 99.0 
CT 输出电流 [A] 29.5 34.7 47.2 57.3 69.0 82.9 113.4 

VT 输入电流 [A] 35.1 47.5 57.9 69.4 83.6 113.4 137.6 
VT 输出电流 [A] 32.0 41.0 52.0 62.0 77.0 99.0 125.0 

熔断器 [A] 50 63 80 80 125 125 160 

推荐安装的熔断器 3NA 3820-6 3822-6 3824-6 3824-6 3132-6 3132-6 3136-6 

符合 UL 规定的熔断器 3NE 1817-0 1818-0 1820-0 1820-0 1022-0 1022-0 1224-0 
[mm2] 6.0 10.0 16.0 25.0 25.0 50.0 70.0 

进线电缆的最小截面积 
[awg] 9 7 5 3 3 0 -2 
[mm2] 35.0 35.0 35.0 35.0 150.0 150.0 150.0 

进线电缆的最大截面积 
[awg] 2 2 2 2 -5 -5 -5 
[mm2] 6.0 10.0 16.0 16.0 25.0 35.0 50.0 

电动机电缆的最小截面积 
[awg] 9 7 5 5 3 2 0 
[mm2] 35.0 35.0 35.0 35.0 150.0 150.0 150.0 

电动机电缆的最大截面积 
[awg] 2 2 2 2 -5 -5 -5 
[kg] 16.0 16.0 20.0 20.0 56.0 56.0 56.0 

重量 
[lbs] 35.0 35.0 44.0 44.0 123.0 123.0 123.0 

 

* 在美洲使用本变频器时 必须采用符合 UL 编目标准的熔断器 例如 Bussmann 公司的 NON 级熔断器  
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6 选件 

本章的内容是列出 MICROMASTER 440 变频器有关的选件 关于选件的详细资料请参看产品样

本或 CD 文件包  

6.1 各种独立的选件  

基本操作面板 (BOP) 

高级操作面板 (AOP) 

DeviceNet 模块 

CANopen  选件模块 

脉冲编码器脉冲处理模块 

PROFIBUS 模块 

连接 PC 和变频器的组合件 PC  

连接 PC 和 AOP 的组合件 PC  

控制单台变频器时 BOP/AOP 在柜门上安装的组合件 

控制多台变频器时 AOP 在柜门上安装的组合件 

调试工具 DriveMonitor 和 Starter   

6.2 各种附属的选件 

外形尺寸 A 至 F 

EMC 滤波器 A 级 

EMC 滤波器 B 级 

辅助 EMC 滤波器 B 级  

低泄漏 B 级滤波器 

进线电抗器 

输出电抗器 

密封盖 

外形尺寸 FX 和 GX  

进线电抗器 

EMC 滤波器 A 级 (需要进线电抗器) 
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7 电磁兼容性(EMC) 

本章的内容  

关于 EMC 的信息  
 

7.1 电磁兼容性 ................................................................................................................ 7-2 
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7.1 电磁兼容性(EMC) 

所有制造商/设备集成商的电气产品 这些产品能够实现完整的固有功能 并可以作为单体设备投

入市场向最终用户销售 都必须符合 EMC 规范 89/336/EEC 的要求  

有三种途径允许制造商/设备集成商证明其产品符合上述要求  

7.1.1 自我保证 

由制造商声明 本电气产品可以满足欧洲标准对电气环境的要求 制造商的声明中只能引用在欧洲

共同体的官方杂志上正式公布的标准  

7.1.2 技术支持文件 

可以为电气产品准备一个技术支持文件来说明它的 EMC 特性 这一文件必须得到有关欧洲国家政

府部门法定组织机构的批准 此项批准文件允许引用仍然处于准备阶段的有关标准的文献  

7.1.3 EC 形式的试验证书 

此项证书只适用于无线电通讯的发射装置 当设备按照本手册第 2 章中的建议进行安装时 所有

的 MICROMASTER 变频器都能够满足 EMC 规范的要求  

7.1.4 采用的 EMC 规范符合新近实施的谐波规程的有关要求 

从 2001 年 1 月 1 日起 由 EMC 规范涵盖的所有电气设备都必须符合以下标准的要求  

EN 61000-3-2 低压电气及电子设备(设备每相输入电流<=16A)发出的谐波电流限值 相当于

中国国家标准 GB  17625.1 1998 译注  

西门子公司生产的所有变频调速驱动装置 包括  MICROMASTER MIDIMASTER 
MICROMASTEREco 和 COMBIMASTER 系列变频器 它们作为 专用设备 按标准规定的项目

分为若干类 分别满足相应标准的要求  

输入功率大于 1kW 时 专用设备 允许的谐波电流标准还没有定义. 因此 含有功率超过 1kW 
的上述驱动装置的电气设备不要求提供允许接入电网的批准文件  

对于外形尺寸为 A 至 C 的变频器 

当设备用于非工业环境的场合时 对于 250W 至 550W 供电电源为单相交流 230V 的变频器给予

特殊考虑: 

这一功率和电源电压范围的变频器在供货时将给予以下警示: 

使用本设备时需要有地方当局允许它接入公用电网的批准文件 详细的资料请参看 EN 
61000-3-12 标准的第 5.3 节和第 6.4 节  变频器接入工业电网 1) 运行时不要求具有允许接入电

网的批准文件 (参看 EN 61800-3 标准 第 6.1.2.2 节)2)  

这类产品发射的谐波电流如下表所示: 
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表 7-1 允许的谐波电流辐射 
额定功率和电压 谐波电流的典型值 (A) 谐波电流的典型值 (%) 电压失真的典型值 

   配电变压器的额定功率 

   10 kVA 100 kVA 1 MVA 

 3
rd

 5
th

 7
th

 9
th

 11
th

 3
rd

 5
th

 7
th

 9
th

 11
th

 THD (%) THD (%) THD (%) 

250 W 1AC 230 V  2.15 1.44 0.72 0.26 0.19 83 56 28 10 7 0.77 0.077 0.008 

370 W 1AC 230 V  2.96 2.02 1.05 0.38 0.24 83 56 28 10 7 1.1 0.11 0.011 

550 W 1AC 230 V  4.04 2.70 1.36 0.48 0.36 83 56 28 10 7 1.5 0.15 0.015 

 

说明 

输入功率大于 1kW 时 专用设备 允许的谐波电流标准还没有定义  因此 含有功率超过 1kW 
的上述驱动装置的电气设备不要求提供允许接入电网的批准文件  

此外 如果安装了产品样本中推荐的进线电抗器 也可以不需要得到官方允许接入电网的批准  
( 550W 230V 单相交流变频器除外)  

 

 
 
 

 

 

1)  工业电网是指那些不向民用建筑物供电的电网          
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7.1.5 EMC 特性的分类 

通常 EMC 特性的分类详细说明如下: 

第 1 类 通用工业型产品 

这种产品符合动力驱动系统的 EMC 产品标准 EN 68100-3 适用于第 2 类环境 (工业环境) 和
限定的范围  

表 7-2  第 1 类-通用工业型产品 
EMC 现象 标准 等级 

外形尺寸 A - F 
EN 55011 

 
 A1 级 

无线电辐射 

外形尺寸 FX GX 
EN 68100-3 

 
第 2 类环境 

外形尺寸 A - F 
EN 55011 

 
 A1 级 

辐射: 

传导性辐射 

外形尺寸 FX GX 
EN 68100-3 

 
第 2 类环境 

静电放电干扰 EN 61000-4-2 8 kV  空气放电 

脉冲列干扰 EN 61000-4-4 2 kV 动力电缆 1 kV 控制电缆 

抗扰性: 

无线电频率电磁场干扰 IEC 1000-4-3 26-1000 MHz 10 V/m 

第 2 类 装有滤波器的工业型产品 

具有这一类特性的产品允许制造商/设备集成商对他们的产品进行自我鉴定 保证这些产品符合工

业环境 EMC 规范中关于动力驱动系统 EMC 特性的规定 电磁兼容性的限定条件在通用工业发射

和抗干扰标准 EN 50081-2 和 EN 50082-2 中规定  

表 7-3  第 2 类 具有滤波器的工业型产品 
EMC 现象 标准 等级 

无线电辐射 EN 55011 A1 级 辐射: 

传导性辐射 EN 55011 A1 级 

电源电压失真 IEC 1000-2-4 
(1993) 

 

电压波动 电压凹陷  
电压的 不平衡 频率偏差 

IEC 1000-2-1  

磁场干扰 EN 61000-4-8 50 Hz 30 A/m 

静电放电干扰 EN 61000-4-2 8 kV空气放电 

脉冲列干扰 EN 61000-4-4 2 kV动力电缆 2 kV控制电缆 

无线电频率电磁场干扰

调幅的 
ENV 50 140 80-1000 MHz 10 V/m 80% AM

动力线和信号线 

抗扰性: 

无线电频率电磁场干扰  
脉冲调制的 

ENV 50 204 900 MHz 10 V/m 50%工作周期

200 Hz 重复频率 
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只适用于外形尺寸 A 至 F 的变频器 

第 3 类 装有滤波器  适用于居民区 商业和轻工业的产品 

具有这一类性能的产品允许制造商/设备集成商按照有关动力驱动系统电磁兼容性标准中关于居民

区 商业和轻工业环境的电磁兼容性规范对其产品进行自我鉴定 电磁兼容性的限制条件在通用发

射和抗干扰标准 EN 50081-1 和 EN 50082-1 中规定  

表 7-4  第 3 类 适用于居民区 商业和轻工业的带有滤波器的产品 
EMC 现象 标准 等级 

无线电辐射* EN 55011 B 级 辐射: 

传导性辐射 EN 55011 B 级 

电源电压失真 IEC 1000-2-4 
(1993) 

 

电压波动 电压凹

陷 电压的不平衡

频率偏差 

IEC 1000-2-1  

磁场干扰 EN 61000-4-8 50 Hz 30 A/m 

静电放电干扰 EN 61000-4-2 8 kV空气放电 

脉冲列干扰 EN 61000-4-4 2 kV动力电缆 2 kV 控制电缆 

无线电频率电磁场
干扰 调幅的 

ENV 50 140 80-1000 MHz 10 V/m 80% AM
动力和信号线 

抗扰性: 

无线电频率电磁场
干扰 脉冲调制的 

ENV 50 204 900 MHz 10 V/m 50%工作周期 200 
Hz 重复频率 

 
* 这些限制条件要求变频器正确地安装在金属的配电装置外壳之内 如果变频器不放在金属外壳

内 就不会满足这些限制条件  
 
说明 

为了达到上述这些等级的性能要求 一定不要超过缺省的调制脉冲频率 也不要使用长度超过 25
米的电缆  

MICROMASTER 变频器是为特定的应用目的而设计的 因此 它们不属于谐波发射技术标准 
EN61000 3 2 界定的范围  

装有滤波器时最大电源电压是 460 V  
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表 7-5  产品型号表 

外形尺寸 A 至 F 

型号 注释 

第 1 类– 通用工业型产品 

6SE6440-2U***-**A1 所有电压和功率规格的产品都不带滤波器  

第 2 类– 装有滤波器的工业型产品 

6SE6440-2A***-**A1 全部装置都带有集成的 A 级滤波器 

6SE6440-2A***-**A1 带有

6SE6440-2FA00-6AD1 
A 型外形尺寸的 400-480 V产品带有外置的 A 级背板式滤波器 

第 3 类–适用于居民区 商业和轻工业的带有滤波器的产品 

6SE6440-2U***-**A1 带有
6SE6400-2FB0*-***1 

不带滤波器的变频器装有外置的 B 级背板式滤波器  

*可以表示任何值  

外形尺寸 FX 和 GX 

型号 注释 

第 1 类– 通用工业型产品 

6SE6440-2U***-**A1 所有电压和功率规格的产品都不带滤波器  

第 2 类– 装有滤波器的工业型产品 

6SE6440-2U***-**A1 在带有 EMC 滤波器 作为选件供选用  时 传导性辐射符合 EN 55011
A 级标准的要求 要求安装进线电抗器  
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附录 

A 更换操作面板 

 

 

更换操作面板 
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B 盖板的拆卸 

B.1 盖板的拆卸 外形尺寸 A 
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B.2 盖板的拆卸 外形尺寸 B 和 C 
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B.3 盖板的拆卸 外形尺寸 D 和 E 
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B.4 盖板的拆卸 外形尺寸 F 
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B.5 盖板的拆卸 外形尺寸 FX 和 GX 
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C I/O 板的拆卸 

 
 

提示  

1. 为了释放 I/O 板的闩锁装置 只需要不大的压力  

2. 目前, 不管哪种外形尺寸的变频器, I/O 板的拆卸方法都是一样的  

I/O 板的拆卸 
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D 拆卸 Y 形电容链路 

D.1 拆卸 Y 形电容链路 外形尺寸 A 

 

 

拆卸 Y 形电容链路 



盖板的拆卸 

MICROMASTER  440 操作说明书 附录-9 

D.2 拆卸 Y 形电容链路 外形尺寸 B 和 C 

 

 

拆卸 Y 形电容链路 
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D.3 拆卸 Y 形电容链路 外形尺寸 D 和 E 

 

 

拆卸 Y 形电容链路 
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D.4 拆卸 Y 形电容链路 外形尺寸 F 

 

 

 

拆卸 Y 形电容链路 
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D.5 拆卸 Y 形电容链路 外形尺寸 FX 

��������

�	
�������
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remove link 
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D.6 拆卸 Y 形电容链路 外形尺寸 GX 

��������

�	
�������
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remove link 
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E  采用的标准 

 

欧洲低电压规范 

MICROMASTER 变频器系列的产品符合低电压规范 73/23/EEC 和规范修订条款 98/68/EEC 的

规定 该变频器也符合以下标准的规定  
EN 60146-1-1半导体变频器 - 一般要求和线路换流变频器 
EN 60204-1 机械安全 - 机械上的电气设备 

 
 欧洲机械规范 

MICROMASTER 变频器系列产品不属于机械类产品规范界定的范围 但是 当变频器运用在

定型的机械上时 该产品就应是完全通过了规范中有关正常和安全运行的要求 公司应用户要
求所作出的介释是有效的  

 
 欧洲 EMC 规范 

当您按照本手册中提出的建议进行安装时 MICROMASTER 变频器符合动力驱动系统的 EMC
产品标准 EN61800-3 规定的有关电磁兼容性的全部要求 

 
   质量保证实验室 UL 标准 

UL 和 CUL 编目的功率转换设备 5B33 标准适用于 2 级污染的环境 
注 UL 认证正在进行中  

 
 ISO9001 

西门子公司按照 ISO9001 标准的要求对其质量管理体系进行管理 
 

采用的标准 
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F  缩写字母表 

AC 交流 

AD 模数转换器 

ADC 模数转换器 

ADR 地址 

AFM 附加频率修正 

AG 自动化装置 

AIN 模拟输入 

AOP 高级操作板 

AOUT 模拟输出 

ASP 模拟设定值 

ASVM 非对称空间矢量调制 

BCC 数据块检验符 

BCD 二进制编码的十进制数码 

BI 二进制互联输入 

BICO 二进制互联 / 量值(模拟)信号互联连接 

BO 二进制互联输出 

BOP 基本操作板 

C 调试 

CB 通讯板 

CCW 反时针方向 

CDS 命令数据组 

CI 量值(模拟)信号互联输入 

CM 配置管理 

CMD 命令 

CMM Combimaster 

CO 量值(模拟)信号互联输出 

CO/BO 量值(模拟)信号互联输出 /二进制互联输出 

COM 公共端 (与 NO(常开) 或 NC(常闭)接点连接的端子) 

COM-Link 通讯链路 

CT 调试 运行准备 

CT 恒转矩 

CUT 调试 运行 运行准备 

CW 顺时针方向 

DA 数模转换器 

DAC 数模转换器 

DC 直流 

DDS 驱动数据组 

缩写字母表 
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DIN 数字(开关量)输入 

DIP DIP 开关 

DOUT 数字(开关量)输出 

DS 传动装置的状态 

EEC 欧洲经济共同体 

EEPROM 电可擦洗的可编程序只读存储器 

ELCB 接地泄漏断路器 

EMC 电磁兼容性 

EMF 电动势 

EMI 电磁干扰 

ESB 等效电路 

FAQ 经常提出的问题 

FB 功能块 

FCC 磁通电流控制 

FCL 快速电流限制 

FF 固定频率 

FFB 自由功能块 

FOC 磁场定向控制 

FSA 外形尺寸 A 

GSG 入门指南 

GUI ID 全局惟一的识别符 

HIW 主实际值 

HSW 主设定值 

HTL 高门限值逻辑 

I/O 输入和输出 

IBN 调试 

IGBT 绝缘栅双极型晶体管 

IND 子下标 

JOG 点动 

KIB 动态缓冲 

KTY 温度传感器 

LCD 液晶显示 

LED 发光二极管 

LGE 长度 

MHB 电动机抱闸制动 

MM4 第 4 代 MICROMASTER 变频器 

MOP 电动电位计 

NC 常闭接点 

NO 常开接点 

NPN  

缩写字母表 
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OPI 操作说明书 

PDS 电力驱动系统 

PID PID 控制器 (比例 积分和微分) 

PKE 参数 ID 

PKW 参数 ID 值 

PLC 可编程逻辑控制器 

PLI 参数表 

PNP  

PPO 参数过程数据体 

PTC 正温度系数 

PWE 参数的数值 

PWM 脉冲宽度调制 

PX 功率扩展 

PZD 过程数据 

QC 快速调试 

RAM 随机存取存储器 

RCCB 剩余电流断路器 

RCD 剩余电流器件 

RFG 斜坡函数发生器 

RFI 射频干扰 

RPM 每分钟转数 

SCL 标定 

SDP 状态显示板 

SLVC 无传感器矢量控制 

STW 控制字 

STX 通讯报文开始 

SVM 空间矢量调制 

TTL 晶体管 - 晶体管逻辑 

USS 通用串行通讯接口 

VC 矢量调制 

VT 变转矩 

ZSW 状态字 

ZUSW 附加设定值 
 

缩写字母表
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缩写字母表缩写字母表缩写字母表缩写字母表  
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Suggestions and/or Corrections 

Suggestions 
 
Corrections 

To  

Siemens AG 

Automation & Drives Group 
SD VM 4 
P.O.Box 3269 
 

D-91050 Erlangen 
Federal Republic of Germany 

For Publication/Manual  

 

MICROMASTER 440 

0.12 kW - 200 kW 

Email
Technical.documentation@con.siemens.co.uk 

 
User Documentation 

From  
Name  Operating Instructions 

 

Order Number  

6SE6400-5AW00-0BP0 

 

Date of Issue  12/02 

Company/Service Department 
Address  

 
  

Telephone __________ /  
Telefax ________ /  

Should you come across any printing 
errors when reading this publication
please notify us on this sheet  
Suggestions for improvement are 
also welcome  
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