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PowerFlex 6000T 变频器编程手册

⽤⼾重要须知
在安装、配置、操作或维护本产品之前，请阅读本文档以及“其他资源”章节所列的文档，了解关于安装、配置和操作
该设备的信息。除了所有适用的条例、法律和标准的要求之外，用⼾还必须熟悉安装和接线说明。

包括安装、调整、投⼊运⾏、使用、装配、拆卸和维护等在内操作必须由经过适当培训的⼈员根据适用的操作守则来执⾏。

如果未遵照制造商所指定的方式使用该设备，将可能导致该设备提供的保护失效。

在任何情况下，对于因使用或操作该设备造成的任何间接或连带损失，罗克⻙尔⾃动化公司概不负责。

本手册中包含的示例和图表仅用于说明。由于任何具体安装都涉及众多变数和要求，罗克⻙尔⾃动化公司对于依据这些
示例和图表所进⾏的实际应用不承担任何责任和义务。

对于因使用本手册中所述信息、电路、设备或软件而引起的专利问题，罗克⻙尔⾃动化公司不承担任何责任。

未经罗克⻙尔⾃动化公司的书⾯许可，不得复制本手册的全部或部分内容。

在整本手册中，我们在必要的地方使用了以下注释，来提醒您留意安全注意事项。

标签也可能位于设备表⾯或内部，提供具体的预防措施。

本文档文本中可能会出现以下图标。

罗克⻙尔⾃动化认识到，目前我们⾏业和本出版物中使用的⼀些条款不符合技术中包容性语⾔的发展趋势。我们正积极
与⾏业同⾏合作，寻找此类条款的替代方案，对产品和内容进⾏更改。在我们尚未完成实施这些更改之前，请不要使用
我们内容中的这些条款。

警告：标识在危险环境下可能导致爆炸，进而导致⼈员伤亡、物品损坏或经济损失的操作或情况。

注意：标识可能导致⼈员伤亡、物品损坏或经济损失的操作或情况。注意符号可帮助您确定危险情况，
避免发生危险，并了解可能的后果。

重要信息 标识对成功应用和了解本产品有重要作用的信息。

触电危险：位于设备 （例如，驱动器或电机）表⾯或内部的标签，提醒相关⼈员可能存在危险电压。

灼伤危险：位于设备 （例如，驱动器或电机）表⾯或内部的标签，提醒相关⼈员表⾯可能存在高温危险。

弧闪危险：位于设备 （例如，电机控制中心）表⾯或内部的标签，提醒相关⼈员可能出现弧闪。弧闪可导致
重伤或死亡。佩戴适当的个⼈防护设备 (PPE)。遵循所有安全工作规范和个⼈防护设备 (PPE) 的规章要求。

标识有用且能帮助使流程更易于执⾏或更易于理解的信息。
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前言

关于本出版物 本手册提供有关 PowerFlex® 6000T 中压变频器的功能、参数和故障排除的详细
信息。

下载固件、AOP、EDS 和
其他文件

从产品兼容性和下载中心 (PCDC) 下载固件及关联文件 （例如 AOP、EDS 和
DTM）并查看产品版本说明，网址： rok.auto/pcdc。

本手册适⽤对象 本手册供负责对 PowerFlex 6000T 中压变频器进⾏故障排除和维修的合格专业
⼈员使用。您必须具备实际从业经验，并且基本了解电气专业术语、相关规程、
设备故障排除要求、设备防护程序和方法以及安全注意事项。

变更摘要 本出版物中包含以下新增内容或更新信息。该列表仅列出了主要更新，并未反映
出所有变更。

主题 ⻚码
新增了“CIP Security”主题 10
新增了“固定标识实例”主题 26
更新了“最大输出频率”主题 28
更新了“电机控制模式”主题 30
新增了“保护模式”主题 53
更新了“参数描述”主题 55
更新了“故障和报警代码说明”主题 63
在“光纤收发器电路板状态指示灯”章节中新增了 DS3 73
更新了“将 DHCF 传送到替换 MCB”主题 79
新增了“安全擦除”主题 79
新增了“更新 eHIM 模块上增强型 HIM 软件”主题 81
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前言     
其他资源 以下文档包含与罗克⻙尔⾃动化相关产品有关的其他信息。

可访问 rok.auto/literature 查看或下载相关出版物。

资源 描述
PowerFlex 6000T 变频器运输和搬运产品信息，
出版号：6000-PC100 提供 PowerFlex 6000T 变频器及相关设备的运输和搬运指南。

PowerFlex 6000T 变频器安装说明， 出版号： 6000-IN100 提供 PowerFlex6000T 变频器及相关设备的安装指南。

PowerFlex 6000T 变频器硬件服务手册，出版号： 6000-TG100 为产品的最终用⼾提供关于日常或周期性使用变频器、⼈机界⾯和维护任务的说
明。

PowerFlex 755T Flux Vector Tuning Application Technique， 
出版号： 750-AT006 

提供信息以帮助 PowerFlex 755T 变频器用⼾调整磁通⽮量位置和速度回路、
滤波器和其他功能以实现更高性能。

EtherNet/IP Network Devices User Manual，出版号： 
ENET-UM006 介绍如何配置和使用 EtherNet/IP 设备在 EtherNet/IP 网络中进⾏通信。

Ethernet Reference Manual，出版号： ENET-RM002 介绍以太网基本概念、基础设施组件以及基础设施特性。
System Security Design Guidelines Reference Manual，出版号： 
SECURE-RM001

指导用⼾如何进⾏安全评估、在安全系统中实施罗克⻙尔⾃动化产品、强化控制
系统、管理用⼾访问和处理设备。

Industrial Components Preventive Maintenance, Enclosures, 
and Contact Ratings Specifications，出版号：IC-TD002 提供 Allen-Bradley 工业⾃动化控件和组件的快速参考工具。

Safety Guidelines for the Application, Installation, and 
Maintenance of Solid-state Control，出版号：SGI-1.1

旨在与 NEMA 标准 （出版号：ICS 1.1-1987）保持⼀致，为固态控制设备
（单机或成套设备）的应用、安装和维护提供常规指南。

Industrial Automation Wiring and Grounding Guidelines，
出版号： 1770-4.1 提供安装罗克⻙尔⾃动化工业系统的通用指南。

产品认证网站： rok.auto/certifications 提供符合性声明、证书和其他认证详细信息。
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第 1 章

PowerFlex 6000T 变频器特性

引言 PowerFlex 6000T 是⼀款可调速交流变频器，适用于新建和改造后的通用⽆能量
回馈的应用，例如平地皮带机、糖磨机、长达 10 公⾥的电动潜⽔泵、⻛机、泵和
压缩机。PowerFlex 6000T ⻛冷变频器能够在中压、常规和重载工况下实现软启
动和变速控制，最大程度提高能源效率。

这款变频器使用级联“H”桥 (CHB) 拓扑结构，可达到低输⼊谐波和接近 1 的功
率因数，从而成为标准电机的理想解决方案。在经过验证的 CHB 拓扑结构之下，
⼀体式安装移相隔离变压器与各个相的串联功率单元相连。除了逐渐降低输⼊电
压，隔离变压器还具有两个其他主要功能：

• 减轻共模电压应力，以便使用标准绝缘等级的电机。
• 降低次级绕组相移导致的总谐波失真 (THD)，以免输⼊端的谐波对工厂或

公共电网造成不利影响。

本章介绍 PowerFlex 6000T 变频器的⼀些主要特性。有关参数的详细信息，请参
阅第 2 章。有关故障处理的信息，请参⻅第 3 章。有关框图，请参⻅附录 A。

这些特性被列为两大类：系统和控制。

系统特性 PowerFlex 6000T 变频器的系统特性包括：
• 第 10 ⻚的CIP Security
• 第 10 ⻚的控制和基准值选择
• 第 12 ⻚的变频器硬件配置文件 (DHCF)
• 第 13 ⻚的功率单元信息和控制
• 第 14 ⻚的⾃动设备配置
• 第 14 ⻚的DeviceLogix
• 第 17 ⻚的⻛扇控制
• 第 18 ⻚的输⼊/输出
• 第 18 ⻚的模拟量输⼊
• 第 18 ⻚的模拟量输出
• 第 19 ⻚的数字量输⼊
• 第 20 ⻚的主控制板上的数字量输⼊
• 第 21 ⻚的数字量输出
• 第 23 ⻚的紧急超控功能
• 第 24 ⻚的预防性维护
• 第 25 ⻚的预测性维护
• 第 26 ⻚的固定标识实例
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 第 1 章      PowerFlex 6000T 变频器特性
CIP Security CIP Security™ 是⼀种标准开源通信协议，能够确保在 EtherNet/IP™ 网络中进⾏安
全数据传输。CIP Security 促使 CIP™ 联网设备在收发数据前彼此进⾏⾝份验证。

CIP Security 使用以下安全属性保护设备免受恶意通信侵害：
• 设备识别和⾝份验证
• 数据完整性和⾝份验证
• 数据保密性

罗克⻙尔⾃动化使用以下产品实施 CIP Security：
• FactoryTalk® Policy Manager 软件 （包括 FactoryTalk System Services，

版本 6.20 或更高版本）
• FactoryTalk Linx 软件，版本 6.11 或更高版本

使用 CIP Security 实现工作站软件安全通信。
• Studio 5000 Logix Designer® 应用程序 （版本 31.00.00 或更高版本）

该应用程序需要与支持 CIP Security 的 Logix 控制器连接。最低应用程序
版本因控制器产品系列而异。

使用该链接访问 PowerFlex 6000T 变频器参数参考数据（出版号： 6000-RD100），
查阅相关参数。可下载电子表格，以便离线访问。

有关 CIP Security 的更多信息，例如，支持 CIP Security 的产品和介绍产品使用
方法 （包括限制和注意事项）的出版物列表，请访问以下链接：

•www.rockwellautomation.com.cn/capabilities/industrial-
cybersecurity/ot-practices/cip-security.html

•CIP Security 在罗克⻙尔⾃动化产品中的应用技术，出版号
SECURE-AT001

控制和基准值选择 在 PowerFlex 6000T 变频器中，有多种配置控制和基准值选择的方法——⼀些预
定义的选择作为标准使用。请参阅控制框图“速度基准值选择”的详细说明

（第 91 ⻚的图 77）

客⼾可以按如下方式配置变频器：
• 本地/远程选项提供两个控制和参考源选项。
• 本地/远程/DCS 提供三个控制和参考源选项。

在“本地”模式下，门上的硬接线“启动”、“停止”、“点动”、“正向/反向”
设备控制变频器。门上的速度电位器可以设置速度 （0:147 [数字量输⼊手动控制参
考值选择]）– 配置为 10:930 [方向模式] 的单极操作。当开关处于本地模式并映射到
0:132 [数字量输⼊手动控制] 时，变频器进⼊“手动控制”。这会覆盖其他来源的控
制和参数值。除了“停止”之外，不能在集成式触摸屏显示器 (eHIM) 控制条上进⾏
其他控制。

在“远程”模式下，硬接线“启动”、“停止”、“点动”、“正向/反向”设备
远程连接到变频器。速度基准值来⾃数字 MOP 功能或基于客⼾的四位选择器的
预设速度。eHIM 上的控制条可用于“启动”和“停止”。如果未分配给数字量
输⼊，“方向更改”和“点动”只能从 eHIM 控制条工作。0:151 [数字量输⼊
MOP 增量] 和 0:152 [数字量输⼊ MOP 减量] 映射到端口 7 DI0 和端口 7 DI1。
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 第 1 章          PowerFlex 6000T 变频器特性
速度选择基于下表：

在 DCS 模式下，硬接线“启动”、“停止”、“点动”、“正向/反向”设备远
程连接到变频器、eHIM 控制条操作，或通过使用 AOP 或 Anybus 模块的控制器
操作。

对于 eHIM 或控制器 –“正向/反向”和“点动”仅在未分配给数字量输⼊时才起
作用。如果控制器正在与变频器通信 – eHIM 控制条将被禁用。速度选择通过
Vref A – 用于控制器或 eHIM 的嵌⼊式以太网，用于硬接线命令的模拟输⼊。干触
点可用于 DCS 指示。

表 1 - 速度选择和速度基准值
数字量输⼊速度

选择 2
（端口 0:142）

端口 7 DI2

数字量输⼊速度
选择 2

（端口 0:141）
端口 7 DI5

数字量输⼊速度
选择 2

（端口 0:142）
端口 7 DI3

速度基准值

0 0 0 10:1800 [VRef A Sel] (1)

(1) 当变频器处于 DCS 模式时选择此速度基准值。

0 1 0 10:1807 [VRef B Sel]
0 1 1 10:1816 [预置速度 3]
1 1 0 10:1819 [预置速度 6]
1 1 1 10:1820 [预置速度 7]
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 第 1 章          PowerFlex 6000T 变频器特性
变频器硬件配置文件 
(DHCF)

DHCF 是保存在主控制板中的文件，它定义了用于构建变频器的硬件和硬件选件。
每个变频器的 DHCF 都是唯⼀的，由订单号/项目号标识。该文件在工厂创建/加
载，没有它变频器将⽆法运⾏。DHCF 通常使用 ControlFLASH Plus™ 或
microSD™ 卡 （如有）进⾏加载。变频器硬件组件由工厂设计，不能在现场进⾏
更改。以下示例显示了说明变频器额定值的关键参数。这些参数为只读模式。

变频器额定值的详细信息也显示在 Connected Components Workbench™ 主屏
幕 （图 1）上，以⻩⾊突出显示。第⼀⾏标识客⼾订单号/项目号和修订历史，而
第⼆⾏提供有关电压、电流和过载能力的相关信息。

图 1 - Connected Components Workbench 软件中的 PowerFlex 6000T 变频器主屏幕
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 第 1 章          PowerFlex 6000T 变频器特性
功率单元信息和控制 该功能用于读写功率单元参数。参数在端口 12 中被划分为两个逻辑组：
1. 读/写参数

这类参数对所有功率单元均通用。当某个参数值改变时，所有功率单元都会
更新该值并进⾏确认。如果某个功率单元⽆法写⼊数据，则会引发读/写错
误故障。

2. 只读参数

这类参数根据单个功率单元进⾏组织。显示根据变频器的设计功率单元数
排列，如 12:2 [Num Power Cells] 所示。例如，对于 4160V 变频器，由于
每相有四个功率单元，因此仅显示功率单元 [U0U3]、[V0V3]、
[W0W3]。下图说明了从功率单元 U0 读取的⼀组典型参数。
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 第 1 章          PowerFlex 6000T 变频器特性
自动设备配置 ⾃动设备配置 (ADC) 是⼀项支持⾃动下载变频器配置数据的功能。当 Logix 控制
器与变频器及其相关外围设备建立 I/O 连接时，它会检查每个端口的配置签名以
确定是否需要 ADC 下载。旨在通过⾃动下载配置而不是使用单独的工具手动下载
来减少现场更换情况下的停机时间。

ADC 可用于以下软件：
• RSLogix 5000® 软件
• Studio 5000® 环境
• 变频器用⼾⾃定义配置文件(AOP)

变频器配置设置存储在 ACD 工程文件中。启用 ADC 后，如果控制器项目管理器
检测到“配置签名”与端口不匹配，则会⾃动下载特定变频器端口的配置设置。

ADC 也可以与固件监控程序搭配使用。如果为变频器配置并启用了固件监控程序
（必须使用 Exact Match 电子匹配功能） ，则在对该端口执⾏任何 ADC 操作之
前，将⾃动升级变频器/外围设备 （如有必要）。

DeviceLogix PowerFlex 6000T 产品具有嵌⼊式 DeviceLogix™ (DLX) 功能，可为本地应用和
辅助监控提供内置控制功能。DeviceLogix 功能提高了独立应用或控制器互补操
作的生产率。DeviceLogix 使用功能块或梯形图逻辑编程进⾏配置。

图 2 - 功能块编程示例

图 3 - 梯形图逻辑编程示例
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 第 1 章          PowerFlex 6000T 变频器特性
DeviceLogix 功能的⼀些示例如下：
• 控制逻辑命令位和速度基准值
• 监视器逻辑状态位和速度反馈
• 读取输⼊
• 写⼊输出
• 读取和写⼊参数

DeviceLogix 支持业界最常用的指令来构建逻辑程序，包括：Logical、Move、
Timer、Counter、Compare 和 Math。可配置多达 500 个指令块，支持应用程
序需求。

DeviceLogix 还支持⾃定义指令，这些指令可封装您使用内置指令集开发的逻
辑。此功能称为宏指令，可用于为目标设备设计应用程序指令。

PowerFlex 6000T 产品中的标签绑定

最新版本的 DeviceLogix 具有标签绑定功能。此标签映射功能可用于为变频器中
编程所需的任何参数创建标签。这⼀新功能在 DeviceLogix 中为 PowerFlex
6000T 变频器和选件模块提供了⼀致的编程体验。

DeviceLogix 的优点

变频器级的本地控制可实现简单的本地控制功能，而⽆需可编程逻辑和⾃动化控
制器。DeviceLogix 的优点包括：

• 提高控制系统性能
• 在变频器上执⾏逻辑，以减少集中控制器的负载并减少网络上与变频器相

关的流量
• 加快反应速度。能够实现 2 ms 的响应时间 （具有 100 个指令块）
• 提高系统可靠性
• 优化诊断并减少故障排除时间
• 在网络中断期间继续运⾏程序
• 增强系统/机器模块化程度
• 将控制器中的控制责任分给较小的程序，以节省内存并减少扫描时间

DeviceLogix 功能的⼀些典型应用包括：
• 物料输送
• 级联泵控制
• PID 控制
• 选择开关功能
• 信号调节和定标
• 故障处理
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 第 1 章          PowerFlex 6000T 变频器特性
DeviceLogix 配置工具

DeviceLogix 功能通过在工作站上运⾏的 DeviceLogix 编辑器进⾏设置。您可以
通过 Studio 5000 用⼾⾃定义配置文件 (AOP) 或 Connected Components
Workbench 软件访问 DeviceLogix 编辑器。

图 4 - 在 Connected Components Workbench 软件中选择 DeviceLogix

图 5 - 在端口 9 中启⽤ DeviceLogix
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 第 1 章          PowerFlex 6000T 变频器特性
⻛扇控制 ⻛扇控制用于管理变压器机柜和电源模块机柜（框架 B）、VFD 机柜（框架 A）和
可选的滤波器柜中的热耗散。⻛扇控制在变频器接通中压电 （框架 B 的变压器冷
却⻛扇或框架 A 的 VFD 机柜）或变频器开始调制 （功率单元或滤波器）时启动。

每个变频器机柜中的冷却⻛扇数量以及是否提供冗余⻛扇选项出厂时已在 DHCF
（变频器硬件配置文件）中设置。配置冗余⻛扇有助于提高变频器的可靠性并减
少停机时间。

当 14:32 [冗余⻛扇选项] 为“是”且可通过参数 14:33 [冗余⻛扇控制模式] 选择
时，有两种⻛扇控制模式。

• “冗余模式”：主⻛扇运⾏时间为 14:34 [主⻛扇运⾏时间]，冗余⻛扇运⾏
时间为 14:35[冗余⻛扇运⾏时间] 中指定的短暂时间。

• “循环模式”：所有⻛扇按 14:34 [主⻛扇运⾏时间] 指定的时间运⾏，并周
期性切换。14:35 [冗余⻛扇运⾏时间] 在此模式下⽆效。

图 6 中的示例介绍了两种模式的图形表示。

图 6 - 循环模式和冗余模式下的冗余⻛扇运转情况

图 7 - ⻛扇配置参数

循环模式 （具有默认参数值）

⻛扇 10 
[运⾏]

0 小时 0 小时 0 小时 720 小时 720 小时 0 小时 1440 小时 720 小时 720 小时 1440 小时 1440 小时 1440 小时
720 小时

之后
1440 小时

之后
2160 小时

之后

⻛扇 11 
[运⾏]

⻛扇 13 
[停止]

⻛扇 10 
[运⾏]

⻛扇 11 
[停止]

⻛扇 13 
[运⾏]

⻛扇 10 
[停止]

⻛扇 11 
[运⾏]

⻛扇 13 
[运⾏]

⻛扇 10 
[运⾏]

⻛扇 11 
[运⾏]

⻛扇 13 
[停止]

冗余模式 （具有默认参数值）

时间 = 0

0 小时 0 小时 0 小时 720 小时 720 小时 0 小时 721 小时 720 小时 1 小时 1441 小时 1440 小时 1 小时
720 小时

之后
721 小时

之后
1441 小时

之后
时间 = 0

⻛扇 10 
[运⾏]

⻛扇 11 
[运⾏]

⻛扇 13 
[停止]

⻛扇 10 
[运⾏]

⻛扇 11 
[停止]

⻛扇 13 
[运⾏]

⻛扇 10 
[运⾏]

⻛扇 11 
[运⾏]

⻛扇 13 
[停止]

⻛扇 10 
[停止]

⻛扇 11 
[运⾏]

⻛扇 13 
[打开]

⻛扇 11 
[打开]

⻛扇 13 
[停止]

⻛扇 10 
[打开]

1441 小时 1441 小时 2 小时
1442 小时

之后
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 第 1 章          PowerFlex 6000T 变频器特性
输⼊ / 输出 PowerFlex 6000T 变频器使用插⼊ Pod/Bucket 背板的 I/O 卡。变频器端口中最
多可以安装四个 I/O 模块。这些 I/O 卡具有用于各种变频器相关功能的数字量输
⼊/输出和模拟量输⼊/输出。以下列表 （图 8）显示了 PowerFlex 6000T 变频器
支持的 I/O 卡。

图 8 - PowerFlex 6000T 变频器支持的 I/O 卡列表

以下示例 （图 9）显示了 I/O 卡的常规规格和简要说明。

图 9 - 数字量输出规格示例

模拟量输⼊ 每个 I/O 模块都有两路模拟量输⼊。通过选择安装有模块的端口然后访问“模拟
量输⼊”参数组即可访问模拟量输⼊参数。

模拟量输出 每个 I/O 模块都有两路模拟量输出。通过选择安装有模块的端口然后访问“模拟
量输出”参数组即可访问模拟量输出参数。下图显示了如何将端口 0 的直流⺟线
电压分配给模拟量输出 0。

产品目录号 描述 插槽
20-750-2262C-2R 22-系列 I/O 24V 带 2 路继电器输出 4, 5, 6, 7, 8
20-750-2262D-2R 22-系列 I/O 115V 带 2 路继电器输出 4, 5, 6, 7, 8
20-750-2263C-1R2T 22-系列 I/O 24V 带 1 路继电器输出和 2 路晶体管输出 4, 5, 6, 7, 8
20-750-1132C-2R 11-系列 I/O 24V 带 2 路继电器输出 4, 5, 6, 7, 8
20-750-1132D-2R 11-系列 I/O 115V 带 2 路继电器输出 4, 5, 6, 7, 8
20-750-1133C-1R2T 11-系列 I/O 24V 带 1 路继电器输出和 2 路晶体管输出 4, 5, 6, 7, 8
20-750-ATEX ATEX 子卡带 11-系列 I/O 4, 5

继电器输出 端子 名称 描述 相关参数
R0NO 继电器 0 常开触点

继电器常开触点输出：
240V AC、24V DC、最大 2 A
常规用途 （电感式）/电阻式

继电器常闭触点输出：
240V AC、24V DC、最大 2 A
仅电阻式

10, 100, 101, 
105, 106
端口 X 上

R0C 继电器 0 公共端
R0NC 继电器 0 常闭触点
R1NO 继电器 1 常开

20, 110, 111, 
115, 116
端口 X 上

R1C 继电器 1 公共端

R1NC 继电器 1 常闭触点

R0NO

R0C

R0NC

R1NO

R1C

R1NC
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 第 1 章          PowerFlex 6000T 变频器特性
数字量输⼊ 物理输⼊经过编程可转化为所需的数字量输⼊功能。在变频器运⾏期间不能更改
这些参数。下图说明了如何将“紧急超控”分配给“数字量输⼊”。
图 10 - 分配数字量输⼊步骤 A

图 11 - 分配数字量输⼊步骤 B

图 12 - 完成步骤 A 和步骤 B 后

图 13 - PowerFlex 6000T 数字量输⼊参数

编号 参数名称 编号 参数名称 编号 参数名称
103 数字输⼊电机侧使能 127 数字量输⼊电机侧点动 2 151 数字量输⼊ MOP 增量
108 数字量输⼊电机侧停止 130 数字量输⼊电机侧正反向 152 数字量输⼊ MOP 减量

109 数字量输⼊电机侧停止
模式 B 132 数字量输⼊电机侧手动

控制 160 数字量输⼊速度转矩位置
选择 0

111 数字量输⼊电机侧惯性
停止 134 数字量输⼊紧急超控 161 数字量输⼊速度转矩位置

选择 1

114 数字量输⼊故障清除 136 DI AC 线路源 163 数字量输⼊⺟线调节器
模式

115 数字量输⼊辅助故障 140 数字量输⼊速度选择 0 164 数字量输⼊电机侧掉电
模式

117 数字量输⼊电机侧起动 141 数字量输⼊速度选择 1 166 数字量输⼊电机侧掉电

118 数字量输⼊电机侧手⾃动
起动 142 数字量输⼊速度选择 2 169 数字量输⼊电机控制选择

120 数字量输⼊电机侧运⾏ 144 数字量输⼊加速时间
—

124 数字量输⼊电机侧点动 1 145 数字量输⼊减速时间
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 第 1 章          PowerFlex 6000T 变频器特性
主控制板上的数字量输⼊ 在 PowerFlex 6000T 变频器中，主控制板 (MCB) 上有⼀个数字量输⼊可用作 “硬
件启动”功能。此功能通过移除跳线 P7 实现，如图 14 所示，并将“紧急停止”
电路连接到 MCB 上的数字量输⼊。当此输⼊打开时，变频器进⼊“未启用”状态

（请参阅 Connected Components Workbench 软件中的概述⻚⾯）并阻止启动。
如果变频器正在运⾏并且此输⼊打开，则变频器会立即移除逆变器功率单元的脉
冲宽度调制器门极信号，电机将惯性停止。

此状态可⻅于 0:100 [数字量输⼊状态]。

此输⼊不用于“硬件启用/紧急停止”以外的任何其他功能。

图 14 - 移除主断路器上的跳线 P7 以实现硬件启⽤

跳线 P7
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 第 1 章          PowerFlex 6000T 变频器特性
图 15 - Connected Components Workbench 软件中显示的“紧急停止打开”

数字量输出 用于 PowerFlex 6000T 变频器的常规 I/O 卡具有两路继电器输出。可将每个数字
量输出设定为根据多种不同条件中的⼀种更改其状态。这些条件可以细分为不同
类别。

• 变频器状态条件 （故障、报警和反向）。
• 幅值条件 （直流⺟线电压、电流和频率）
• 通过数字量输⼊进⾏控制。
• 通过网络进⾏控制。
• 通过 DeviceLogix 软件进⾏控制。

下图说明了仅将“运⾏”状态分配给数字量输出：
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图 16 - 分配数字量输出步骤 A

图 17 - 分配数字量输出步骤 B
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 第 1 章          PowerFlex 6000T 变频器特性
图 18 - 完成步骤 A 和步骤 B 后

紧急超控功能 该功能旨在允许变频器在紧急情况下超控其内部保护 （故障）。此功能对于客⼾
在紧急情况下以产品寿命换取持续运⾏的应用而⾔⾮常重要。

配置

功能有两种模式：
• 仅超控

在“仅超控”模式下，产品超控故障以继续运⾏。产品使用其正常方法进⾏
启动和停止。

• 净化频率

在“净化频率”模式下，产品超控故障以继续运⾏。切换到速度模式并使用
“净化频率”作为其速度基准值。该功能将“紧急超控”命令视为“运⾏”
命令。该产品在设置命令时以“净化频率”运⾏，并在命令清除时停止。

注意：紧急超控功能允许您将变频器配置为在紧急超控模式下运⾏
时绕过内部保护。当启用并激活紧急超控模式时，将绕过所选的保
护措施。在未充分考虑适用的地方、国家和国际条例、标准、规范
或⾏业指南时，请勿使用紧急超控功能。

重要信息 保护和故障的紧急超控会缩短产品的使用寿命。旨在帮助保
护产品免受可能损坏产品的工况造成的影响。
配置超控的个⼈或公司应对因触发保护措施而导致的工况对
产品造成的损害承担责任。
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 第 1 章          PowerFlex 6000T 变频器特性
激活紧急超控功能
“紧急超控”功能可以通过在控制器中设置⼀个位或通过离散接线数字量输⼊进
⾏激活。

逻辑命令和数字量输⼊之间的交互

不能在同⼀配置中同时使用逻辑命令和数字量输⼊。数字量输⼊优先于逻辑命令。

决定需要超控哪些保护

设计变频器系统的个⼈或公司负责决定该功能可以超控哪些保护。该个⼈或公司
应对因触发保护措施而导致的工况对产品造成的损坏负责。

有关此功能配置中使用的参数的完整说明，请参阅第 2 章。另请参阅故障排除章
节中的故障和报警表。

预防性维护 对于固件版本 8.001 或更高版本，为所有机柜冷却⻛扇和所有功率单元提供了生
命周期 （⾃更换后的小时数）计数器。当组件在其预期生命周期的 90 天内，将
引发报警条件并显示在报警队列中。更换硬件组件后，该组件的运⾏时间参数可
以重置为零。

为了适应冷却⻛扇或功率单元生命周期计数器的重置，需要三个参数：
• 启动操作的参数
• 选择要调整的组件的参数
• 接收计数器新值的参数

冷却⻛扇、门/控制箱⻛扇和功率单元的参数如下图所示。

图 19 - 组件生命周期计数器的参数

当变频器上的⻛扇预测性维护处于激活状态时，⻛扇预防性维护报警将被抑制，
但计数器继续显示⾃更换后的小时数。

除了“⾃更换后小时数”的功能外，还有整个变频器的“维护计划小时数”。此
值基于“变频器运⾏”小时数计算。当达到维护计划时，会发出报警。建议按照
维护计划中规定的时间间隔执⾏维护活动。有关详细信息，请参阅 PowerFlex
6000T 变频器硬件服务手册 （出版号： 6000-TG100）。

当达到组件的预期寿命或达到服务间隔时，可以使用下图中显示的参数确认发出
的报警。
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 第 1 章          PowerFlex 6000T 变频器特性
图 20 - 维护确认参数

只有这样才能将其从报警队列中清除。

预测性维护 对于固件版本 8.001 或更高版本，支持预测性维护的组件的剩余使用寿命会显示在
Connected Components Workbench 软件的 Device Details 窗口和 Studio 5000
Logix Designer 应用程序的 Drive Details 窗口中的 Predictive Maintenance ⻚
⾯上。

图 21 - Connected Components Workbench 软件 - 概述⻚⾯

图 22 - Connected Components Workbench 软件 - Predictive Maintenance ⻚⾯

有关组件维护和更换的更多信息，请参阅 PowerFlex 6000T 变频器硬件服务手册
（出版号： 6000-TG100）。
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 第 1 章      PowerFlex 6000T 变频器特性
固定标识实例 从 PowerFlex 6000T 变频器的固件版本 9.001 开始采用这种新方法，其中的实例
始终指被称为“静态”的相同组件。在某些产品配置中，则意味着不存在实例。

对于 TotalFORCE 变频器，静态实例分配给实际组件的方式在给定产品变频器的
所有配置中始终⼀致。但是，产品使用的静态实例编号之间没有关联性。

实例映射可在 PowerFlex 6000T 变频器参数参考数据 （出版号： 6000-RD100）
的不同组件的“实例映射”表中找到。可下载电子表格，以便离线访问。

控制特性 PowerFlex 6000T 变频器的控制特性包括：
• 第 26 ⻚的加速/减速时间
• 第 28 ⻚的最大输出频率
• 第 29 ⻚的停止模式
• 第 29 ⻚的电机控制模式
• 第 36 ⻚的预充电控制
• 第 37 ⻚的掉电和跨越
• 第 38 ⻚的单元旁路
• 第 40 ⻚的电流限制
• 第 40 ⻚的⻜速启动
• 第 41 ⻚的电机⾃动调节
• 第 43 ⻚的⾃动重新启动
• 第 43 ⻚的PID 功能
• 第 45 ⻚的次要电机控制
• 第 47 ⻚的⾃适应控制配置
• 第 48 ⻚的电源配置
• 第 53 ⻚的保护模式

加速 / 减速时间 变频器的加速时间和减速时间配置如下。

加速时间

10:1915 [加速时间 1] 和 10:1916 [加速时间 2] 用于设置⾯向所有速度变化的加速
度。其定义为从 0 加速到电机铭牌频率 10:402 [电机铭牌频率] 或电机铭牌转速
10:403 [电机铭牌转速] 的时间。具体采用赫兹还是 RPM 速度，通过 0:46 [速度单
位] 编程。

加速时间 1 和加速时间 2 之间的选择由数字量输⼊功能或逻辑命令（通过通信网
络或 DeviceLogix 软件发送）控制。

调节范围为 0.00 到 3600.00 秒。

减速时间

10:1917 [减速时间 1] 和 10:1918 [减速时间 2] 用于设置⾯向所有速度变化的减速
度。其定义为从电机铭牌频率 10:402 [电机铭牌频率] 或电机铭牌转速 10:403 [电
机铭牌转速] 减速到 0 的时间。具体采用赫兹还是 RPM 速度，通过 0:46 [速度单
位] 编程。
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 第 1 章          PowerFlex 6000T 变频器特性
减速时间 1 与减速时间 2 之间的选择由数字量输⼊功能或逻辑命令（通过通信网
络或 DeviceLogix 发送）控制。

调节范围为 0.00 到 3600.00 秒。

用于选择加速和减速时间的数字量输⼊参数如下图所示：

该变频器提供两种类型的斜坡：线性和 S 曲线。

通过将 10:1919 [速度参考值加速急动度] 和 10:1920 [速度参考值减速急动度] 设
置为默认值 0.000% 来选择线性斜坡。参⻅图 23。

将 10:1919 [速度参考值加速急动度] 或 10:1920 [速度参考值减速急动度] 设置为
⾮零值启用 S 曲线。参⻅图 24。

将 10:1915 [速度参考值加速时间1] 设置为 10 秒，将 10:1919 [速度参考值加速急
动度] 设置为 20%，总加速时间可以按如下方式确定：

总加速度为 10:1915 [速度参考值加速时间1] + 0.01 * 10:1919 [速度参考值加速
急动度] * 10:1915 [速度参考值加速时间1] = 10 + 0.01 * 20 * 10 = 10 + 2 = 12 秒，
S 曲线下部为 1 秒，上部为 1 秒。

图 23 - 10 秒内线性加速至 60 Hz

端口 10：1914 VRef 命令
内部值

端口 10：1923 VRef 斜坡
内部值

线性斜坡
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图 24 - 12 秒内曲线加速至 60 Hz

最大输出频率 10:1898 [正向速度限制值] 和 10:1899 [负向速度限制值] 用于调整变频器的最大输
出频率。对于 2300/3300V 变频器，当输出频率为 0...75 Hz 时，默认载波频率为
600 Hz。如果使用 10:425 [PWM 频率] 选择，当输出频率大于 75 Hz 时，载波频率
可⾃动切换到 900 Hz。当切换到 900 Hz 载波频率时，必须对变频器进⾏降额。

默认值设置为由 13:1001 [额定频率] 给出的额定线性频率。

最大值应设置为 120 Hz。如果速度基准值设置为高于 120 Hz 并请求运⾏，则变频
器内部将最大命令限制为 120 Hz 并发出“输出频率限制”报警。如图 25 所示。

图 25 - 变频器速度命令大于 75 Hz

端口 10：1914 VRef 命令
内部值

端口 10：1923 VRef 斜坡
内部值

S 曲线斜坡
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停止模式 可以通过三种方法让 PowerFlex 6000T 变频器停止运⾏ - 斜坡停止、惯性停止和
减速保持停止。

10:110/10:111 [电机停止模式 A/B] 可配置为在发出停止命令时让变频器停止运⾏
的方法。正常的停止命令和运⾏输⼊从真到假的变化都将生成常规的停止命令。

还可为停止命令配合使用 10:145 [停车驻留时间]。这可用来设置检测到零速度和
变频器输出关闭之间的可调时间。

通过将 10:110/10:111 [电机停止模式 A/B] 设置为 0 “滑⾏”，选择滑⾏停止。当
处于“惯性停止”时，变频器通过关闭输出并释放对电机的控制来确认停止命
令。负载/电机将靠惯性转动或⾃由转动，直到动能耗尽。

如果直流⺟线不超过某个额定值，“斜坡”选择会总是提供最快的停止时间。通
过将 10:110/10:111 [电机停止模式 A/B] 设置为 1“斜坡”来选择斜坡停止。变
频器将根据参数 10:1917/10:1918 [VRef Decel Time1/2] 中编程的减速时间将频
率斜降至零。机器在正常工作时可以采用 10:1917 [VRef Decel Time1]。如果机
器停止时需要⽐正常值更快的减速率，则可为 10:1918 [VRef Decel Time2] 选择
更快的速率并将其激活。处于斜坡模式时，变频器对停止命令做出的响应是，在
已编程时间 （减速时间）内将输出电压和频率斜降至零，并且在变频器输出达到
零之前保持对电机的控制。然后关闭变频器输出。负载/电机应遵循此减速斜坡。
实际减速速率可能受其他因素 （如⺟线调节和电流限制）影响而改变。

通过将参数 10:110/10:111 [电机停止模式 A/B] 设置为 3“减速至保持”来选择
减速保持停止。活动减速时间用于设置变频器将电机速度降低零转速阈值的时
间。通过继续以零转速 （零频率）输出调制来保持，直到有新的启动命令、新的
运⾏命令或其他类型的停止命令。

在所有停止模式下，当达到直流⺟线限制时，减速率会⾃动调整。如果编程的减
速率与实际达到的减速率不⼀致，则会发出报警减速限制。

电机控制模式 0:65 [主要电机控制模式设定] 用于选择变频器的输出模式以匹配要使用的电机控
制类型。默认选项为 1 =“感应⽆传感器⽮量”。

参数设置如下。
• 感应电机电压/频率 (1) – 感应电机，电压/频率控制模式。

用于具有高效节能功能的恒定转矩应用。也可用于多电机应用。
• 感应电机⽆传感器⽮量 (2) – 感应电机，⽆传感器⽮量控制模式。

用于大多数恒定转矩应用。提供出⾊的启动、加速和运⾏转矩。
• 感应电机节能 (3) – 感应电机，节能控制模式。

用于在负载周期恒速减少的恒定转矩应用中额外节能。
罗克⻙尔⾃动化出版物 6000-PM100C-ZH-P - 2023 年 3 月 29



 第 1 章      PowerFlex 6000T 变频器特性
• 感应电机磁通⽮量 (4) – 感应电机，磁通⽮量控制模式。

用于精确的转矩、速度和/或位置调节。适用于可变转矩、恒定转矩和恒定
功率应用。该模式可精确地跟踪位置和速度，并能够提供出⾊的干扰抑制能
力。定位和负载共享应用需要采用该模式。必须执⾏电机整定操作。

如需执⾏感应电机的编码器控制和⽆编码器控制，建议使用磁通⽮量控制模式。

压频⽐

压频⽐操作可在输出电压与输出频率之间建立固定关联。

有两种方法定义这种关联，将 10:486 [电压/频率曲线] 设置为 0“⾃定义电压/频
率”或 1“⻛扇/泵”。

0 = “自定义电压/频率”

⾃定义压频⽐通过线性分段启用多种模式。默认配置是从零到额定电压和频率的
⼀条直线 。

如果是全压启动，则此处的压频⽐与电机看到的压频⽐相同。如下图所示，当需
要时，可通过在曲线上编程五个不同的点来改变压频⽐以提高转矩性能。

• o 10:480 [起动加速升压] - 用于为从零速度开始起步以及较低速度下重负载
的加速生成额外转矩。

• o 10:481 [运⾏升压] - 用于在低速时生成额外的运⾏转矩。

该值通常小于所需加速转矩。低速运转时（未加速），变频器会将升压降至
此⽔平。这样可减少因使用较高的启动/加速升压⽔平而引起的过量电机发
热。

• o 10:483 [转折电压] 和 10:484 [转折频率] - 用于增大压频⽐曲线下部的斜
率，以提供额外转矩。

• o 10:400 [电机铭牌电压] 和 10:402 [电机铭牌频率] - 用于设置曲线上部，以
与电机设计相匹配。标记恒定功率部分的起点。

• o 10:421 [最大电压] 和 10:422 [最大频率] - 使曲线中基本速度以上的部分
倾斜。

图 26 - 自定义压频比

最大电压

基本电压
（铭牌）

转折电压

启动/加速升压

运⾏升压

转折频率 转折频率 （铭牌） 最大频率
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1 = “⻛扇/泵”

当选择该选项后，关系为 1/x2。因此，满频率时，提供满电压。1/2 额定频率时，
施加 1/4 电压。这种模式⾮常符合可变转矩负载 （离心式⻛扇或泵 – 负载随速度
增大而增加）的转矩需求，并为这些应用带来最佳的节能效果。

图 27 - ⻛扇/泵

⽆传感器⽮量

⽆传感器⽮量模式使用由极高电流分辨率增强的压频⽐核心、滑差估值器、高性
能电流限制器和⽮量算法。

此算法基于如下认识，即电机电流等于产生电流分量的转矩与磁通的⽮量和。可
输⼊相应值来确定电机值，或者运⾏⾃动调节例程来确定电机值 （请参阅第 41
⻚的电机⾃动调节）。⽆传感器⽮量可产生更高的转矩以及⽐压频⽐更⼴的速度
范围。但是，它不适合在多个电机连接到同⼀变频器的场合中使用。

使用节能器的⽆传感器⽮量

节能器模式由具有额外节能功能的⽆传感器⽮量控制组成。达到稳态速度时，节
能器激活并根据外加负载⾃动调节变频器输出电压。通过将输出电压与外加负载
匹配，电机效率得到优化。

减少负载可减小电机磁通电流。只要总变频器输出电流不超过 10:401 [电机铭牌
电流] 中编程的电机额定电流的 75%，磁通电流就会减小。磁通电流不得小于
10:518 [感应电机磁通电流参考⾃定义值] 中编程的电机磁通电流的 50%。加速
和减速期间，节能器处于未激活状态并且⽆传感器⽮量电机控制正常执⾏。

磁通⽮量控制

通过固件版本 8.001 或更高版本，PowerFlex 6000T 变频器还支持感应电机的磁
通控制模式。本节提供此模式的高层次概述。

在磁通⽮量模式下，产生电流的电机磁通 (Id) 和转矩 (Iq) 作为转子磁通的“⽮量”
独立控制，从而提供准确的电机速度/转矩控制。变频器可以在没有速度反馈 （开
环）或有速度反馈 （闭环）的情况下运⾏。开环方法使用电机铭牌数据/参数和电
流/电压计量值来估计转子磁通位置/速度，并提供高达 1% 基本速度的转矩控制。
另⼀方⾯，闭环⽮量变频器使用安装在电机轴上的编码器反馈直接计量转子位置，
将转矩控制提高到基本速度的 0.5% 左右，并提供⽆限的运⾏范围。使用编码器，
可以在零速度下提供额定转矩。通过磁通⽮量控制，可以实现对速度命令和负载变
化的高带宽响应。

最大电压

基本电压
（铭牌）

运⾏升压

转折频率 （铭牌） 最大频率
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为了实现高性能，磁通⽮量控制需要对电机参数进⾏准确的估计。⾃动调节功能
已针对磁通⽮量控制进⾏了加强 （有关详细信息，请参阅第 41 ⻚的电机⾃动调
节），可以确定估计值。变频器采用速度基准值选择块指定的速度基准值，并将
其与速度反馈进⾏⽐较，速度反馈可以是估计值 （开环），也可以是直接计量的
值 （闭环）。速度调节器使用⽐例积分增益来调整电机的转矩基准值。转矩基准
值会转换为产生电机电流分量的转矩。由于磁通⽮量独立控制产生电流的磁通和
转矩，因此可直接发送转矩基准值，⽆需从速度调节器生成。这称为转矩模式。
独立的磁通控制还可以降低电机磁通来获得高于基本电机速度的运⾏速度。

图 28 - 磁通⽮量框图

使用参数 10/11:30 [位置速度转矩模式 A]…10/11:33 [位置速度转矩模式 D] 选择
“速度”或“转矩”模式，如下例所示：

图 29 - 选择速度模式运⾏

图 30 - 选择转矩模式运⾏

⽆论选择哪种模式，参数 10/11:34 [当前位置速度转矩模式] 都会显示变频器运⾏
的最终配置。

速度频率

转矩基准值

速度调节

磁通
调节器

转矩基准值

自动调节参数

⾃适应
控制器

电流
调节器

高带宽电流调节器

V mag

V ang

电压控制

电流反馈

逆变器

速度反馈

电机

编码器
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反馈选项

如上⼀节所述，磁通⽮量有两种模式：开环 （⽆反馈设备）或闭环 （带反馈设
备）。要根据应用要求配置反馈类型，请执⾏以下步骤：

1. 如果应用需要反馈设备，请将卡插⼊其中⼀个背板选项插槽。对于闭环运
⾏，以下选项卡与 PowerFlex 6000T 变频器兼容：
•20-750-ENC
•20-750-DENC
•20-750-UFB

启动时，加载正确的配置文件。在此示例中，显示了 20-750-UFB 的配置文件
（图 31）。在选项卡中配置“类型”和“PPR”。

图 31 - 20-750-UFB 的参数

2. 在磁通⽮量端口 10 或 端口 11 中，配置反馈选项 （图 32）。在此示例中，
开环设置为“主要”，而编码器为“备用”。然后可以在参数 10/11:1019 
[反馈丢失动作] （图 33、图 34、图 35）中设置反馈选择。您可以选择
“主要”或“备用”作为“速度”的来源。

图 32 - 配置反馈参数

图 33 - 在磁通⽮量端口 10 或 11 中配置开环反馈

图 34 - 在磁通⽮量端口 10 或 11 中配置闭环反馈

图 35 - 配置闭环反馈并打开磁通⽮量端口 10 或 11 中的编码器损耗
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负载分配

在此类应用中，多个变频器和电机组耦合并用于运⾏⼀个机械负载。从严格意义
上讲，负载分配意味着从每个电机施加到负载的转矩由每个变频器和电机组规定
和实施。通常，⼀个变频器被指定为“主变频器”，系统中的其他变频器则充当
“从变频器”。通过使用监控控制器和变频器间数据传送选项，例如 TLink （变
频器之间的直接光纤链路）或其他基于以太网或 EtherNet/IP 的通信选项，可以
实现负载分配。在 PowerFlex 6000T 变频器中，有多种实现负载分配的方法，在
下⼀节中将作简要讨论。

图 36 - 使⽤ TLink 和编码器选项的主-从变频器应⽤中两个变频器的负载分配示例

控制拓扑

本节介绍了三类负载分配技术，每类都具有独特的特性。同时还介绍了每种技术
的细微差别，以确定如何使用每种技术帮助成功实现应用。这三类技术分别为下
降、转矩从变频器和速度调整从变频器。

下降

下降功能用于卸载负载，用于两个或多个电机之间存在软耦合的应用当中。当两
个或多个电机耦合到同⼀负载时，每个电机根据其负载部分滑动，迫使另⼀个电
机接收负载。下降功能通过与负载电流成⽐例地降低输出频率来增强电机的⾃然
滑差。理想情况下，只有负载电流中产生转矩的部分才能决定下降。主变频器调
节速度，从变频器使用下降，因此其不会与主变频器相冲突。下降模块的输⼊为
给定的电机转矩。下降模块的输出用于降低速度基准值。

10:1961 [满负载电流转速降] – 此参数用于设置速度调节器下降。它是以 RPM 为
单位的基本速度量，当处于满载转矩时，速度基准值或速度命令所减少到的速
度。例如，当 10:1961[满负载电流转速降] 设置为 50 RPM 且变频器在 100% 额
定电机转矩下运⾏时，下降功能会从速度基准值中减去 50 RPM。

主变频器 从变频器
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图 37 - 下降配置

转矩从变频器

变频器必须能够在“转矩模式”（图 30）下运⾏才能使用这种类型的负载分配。
如果需要进⾏速度调节，其中⼀个变频器可以处于“速度模式” （称为“主变频
器”）。在速度模式下，速度调节器提供转矩命令输出。该转矩命令输出可以分
配给系统上的其他变频器 （称为“转矩从变频器”）。该转矩信号可以在主变频
器输出或从变频器输⼊处进⾏定标，以按所需的任何⽐率进⾏负载分配。在这种
情况下，您可以使用不同马力大小的变频器和电机组，每个在其能力范围内拉动
负载。例如，⼀个 600 马力的变频器和电机组加上⼀个 800 马力的变频器和电机
组，每个都以额定功率的 86% 运⾏，可以为需要 1200 马力的系统提供动力。可
以调整负载分配⽐率，以便每个电机和变频器组在任何情况下均能拉动⼀定⽐例
的负载。

图 38 - 转矩从变频器配置

从变频器

速度基准值

从变频器

主变频器

速度基准值

从变频器

转矩基准值

速度基准值
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速度调整

在此配置中，主变频器和从变频器在速度调节模式下运⾏并接收相同的速度基准
值。有必要将变频器互连，以便可以⽐较转矩基准值。将主变频器的转矩基准值
发送到从变频器。每个从变频器将其⾃⾝的转矩基准值与主变频器的转矩基准值
进⾏⽐较。⽐较器的输出是⼀个误差信号，用于调整从变频器的速度。

T-Link 选件卡

PowerFlex 6000T 变频器通过 T-Link 选件卡实现变频器间的高速通信。

这样可以简化或最小化变频器间同步控制所需的逻辑和硬件。此外，通过直接控
制主变频器的转矩或速度输出，可以缩短调校从变频器的时间，最终简化试运转
过程。

该功能⾮常适合以下应用场合：
• 变频器间需要执⾏同步操作
• 进⾏多电机协调控制，以模拟机械连接系统 （电子直线轴应用）
• 多电机刚性连接 （负载分配应用）
• ⼀台主变频器与多台从变频器搭配使用 （转台控制应用）

工业应用场合：
• 矿⼭挖泥机、拉铲挖土机和起重机（连接单轴时，主变频器负责速度调节，

从变频器控制转矩输出）
• 金属拉丝机、矫直机、⻜剪和低扭线材轧机
• 汽车试验台、动态稳定系统和车轮随动件
• 商业印刷业务

预充电控制 对于额定电流大于 200 A 的框架 B 变频器，PowerFlex 6000T 变频器在变压器的
⼀次侧提供了⼀个可选的预充电电路。预充电电路用于对变压器进⾏磁化，并以
较低的电流为功率单元中的直流⺟线电容器充电，从而避免⼀次侧的保护功能

（保险丝或断路器）跳闸或对功率组件造成物理损坏。预充电电路如下图所示。

预充电功能只能通过出厂配置的 DHCF 启用，如 0:1003 [预充电选项] 中所⻅。当
变频器检测到变压器的⼀次侧已施加中压时，开始预充电。电路中有电阻并为单
个功率单元中的直流⺟线充电，同时也最大限度地减少了变压器浪涌。⼀旦测得
的直流⺟线反馈达到 0:1004 [预充电 DCBus Lvl]，变频器将开始关闭预充电设备
并指示预充电过程已完成。两次预充电过程之间的最小时间间隔限制为 80 秒（出
厂时在 DHCF 中设置）。
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图 39 - PowerFlex 6000T 变频器中的一次侧预充电

掉电和跨越 变频器包含复杂的算法，用于管理初始供电情况和发生部分掉电时的恢复情况。
此外，变频器还具有诸多可编程的功能，可最大程度地减小特定应用中掉电的相
关问题。

掉电模式

变频器旨在于标称输⼊电压下工作。当电压低于此标称值很多时，可采取措施保
持⺟线电能，并尽可能保持变频器逻辑的活动状态。变频器有三种处理低⺟线电
压的方法。

• “惯性”- 禁用变频器并允许电机按惯性停止。（默认）
• “减速”- 通过控制电机减速的速率来调节直流⺟线，直至负载的动能不能

再向变频器供能。
• “持续”- 允许变频器为电机降额提供 50% 的标称直流⺟线电压。

如果将参数 10:270 [掉电操作] 设置为 3“故障时惯性停机”，则当掉电事件超过
10:273/277 [掉电模式 A/B 时间] 时，将发生 F1“掉电”故障。

惯性

这种运⾏模式为默认设置。如果⺟线电压降至 10:272/276 [掉电模式 A/B 触发值]
以下，则变频器确定已经发生掉电。如果变频器正在运⾏，则逆变器输出将被禁
用，并且电机开始惯性停止。

减速

如果机械负载惯量较高且摩擦较低，则此工作模式⾮常适用。通过回收机械能、
转化为电能并返回给变频器，⺟线电压可得到控制。只要有机械能，就会延长跨
越时间，电机也会保持满磁通状态。

如果交流输⼊电源恢复供电，则变频器⽆需重新连接就可将电机加速至正确的速
度。

启动器柜 预充电柜

控制电源

⻛扇电源电路

来⾃客⼾的外部控制
电源 （可选）

HPC 控制

VSB

功率单元

功率单元

功率单元

功率单元
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如果变频器正在运⾏，则将激活惯性跨越功能。负载将以适当的速度减速，以便
从机械负载吸收的能量调节直流⺟线。

如果变频器因电机速度低而⽆法调节直流⺟线或任何“准许运⾏”输⼊断电，则
逆变器输出将被禁用。

如果在供电恢复时变频器仍处于惯性跨越过程中，则变频器将立即以编程的速度加
速至设定速度。如果变频器正在惯性停止并处于准许运⾏状态，则将运⾏重新连接
算法以便与电机的速度相匹配。然后变频器将以编程的速度加速至设定速度。

持续

此模式可提供最大的电源尖峰通过时间。输⼊电压可以降低至 50%，但变频器仍
可为电机提供变频器额定电流 （不是变频器额定功率）。

单元旁路 此功能提供⼀个选项，让变频器可以⾃动绕过故障单元并在容量减少的情况下恢
复运⾏。作为⼀个选项设计时，功率单元在输出端配置了半导体设备，通过打开
这些开关，可以绕过这些单元。负载电流现在流过这些开关并绕过主功率单元。
如图 40。

图 40 - 使⽤ IGBT 的单元旁路选项

基本操作 （图 41）解释如下：

情形 A

在开始时 (A)，所有单元都处于正常状态，并且变频器以三个单元/阶段运⾏。

情形 B

在 (B) 中，单元 U0 发生旁路故障。控制器检测到这种情况并立即停止功率单元调
制。变频器等待电机电压下降到安全⽔平并确定如下旁路策略：

变频器绕过三个功率单元 U0、V0 和 W0 并⾃动重新连接到电机。单元 V0 和 W0
处于正常状态并被绕过以保持所有三个阶段中单元/阶段的数量相同。变频器现
在以六个有功功率单元和较低的速度和负载运⾏ （假设负载为⻛扇类型）。

情形 C

在 (C) 中，单元 V2 出现故障。由于单元 V0 是在 (B) 中被强制进⼊旁路模式的正
常单元，因此可以安全地绕过 V2 并使 V0 恢复正常，同时保持 U0 和 W0 被绕过。
W0 仍处于正常状态。
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情形 D

在 (D) 中，单元 W1 出现故障。由于单元 W0 是在 (B) 中被强制进⼊旁路模式的正常
单元，因此可以安全地绕过 W1 并使 W0 恢复正常，同时保持 U0 和 V2 被绕过。

图 41 - 单元旁路策略

图 42 - 单元旁路中使⽤的参数

所有功率单元正常
(A)

U0、V2、W1 故障
U0、V2、W1 被旁路

W0 重新连接
(D)

U0、V2 故障
U0、V2、W0 被旁路

V0 重新连接、W0 正常
(C)

U0 故障
U0、V0、W0 被旁路

V0、W0 正常
(B)
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电流限制 如果输出电流超过在 10:222/223 [电流限制值 1/2] 中设置并由 10:221 [电流限制
值选择] 选择的可编程值，此功能会尝试通过折返输出电压和频率来降低/限制电
流。电流限制的最终选择显示在 10:224 [有功电流限制值] 中。

下图显示了 600 HP 中压变频器在空载情况下的典型加速度。最初将电流限制设
置为 15 A 并降低加速度。当电流限制提高到 20 A 时，加速率增加，当电流限制
提高到 127 A 时，变频器恢复正常加速。在加速过程中，如果变频器达到电流限
制，则会引发类型 1 报警和加速限制 [代码 10048]。

图 43 - 电流限制器

⻜速启动 ⻜速启动功能用于启动向任⼀方向旋转的旋转电机，从而在对负载或速度最小的
影响下恢复正常工作。

当变频器以其正常模式启动时，最初将应用 0 Hz 的频率并斜升至所需频率。如果
变频器在电机正在旋转的情况下以此模式启动，则将产生较大电流。如果电流限
制器不能快速反应，则会导致过电流脱扣。如果在变频器启动时旋转电机上有剩
余磁通 （反动电势），则会进⼀步增加过电流脱扣的可能性。即使电流限制器速
度足够快，可以帮助阻止过电流脱扣，实现同步并使电机达到其所需频率而所需
要的时间仍会过长。此外，这还会对应用造成较大的机械应力。

在⻜速启动模式下，变频器对启动命令的响应与电机速度 （频率和相位）和电压
同步。从而会将电机加速到给定频率。通过此过程可帮助防止出现过电流脱扣，
并大大缩短电机达到其给定频率的时间。由于变频器按电机转动速度与电机同
步，并斜升至适当速度，所以几乎不存在机械应力。

端口 10：1 输出频率
内部值

电流限制器

端口 10：224 有效电流限值
内部值

输出电流未滤波
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配置

⻜速启动通过设置 10:70 [⻜速启动模式] 进⾏配置，具体如下：
• 0“禁用”

禁用此功能。
• 1 “反电势分析确定频率”

通过将电机的反电动势或 CEMF 作为检测手段来执⾏电机快速重连的⼀种
高级模式。此模式是该功能的默认设置。

• 2“扫频”

频率扫描模式与输出正弦波滤波器配合使用。在该模式下，会从 P520 [最大
正向速度] + 10:1904 [超速限制值] 频率开始尝试重连，并根据 P359 [⻜速启
动速度调节器积分增益] 所控制的斜坡不断降低频率，直到所监视的电流发
生变化并指示已找到旋转电机的速度。如果正向扫描未找到电机，则变频器
将以反方向从 P521 [最大反向速度] + 10:1904 [超速限制值] 开始扫描。

电机自动调节 ⾃动调节功能用于计量电机特性。⾃动调节功能由几个单独的测试组成，每个测
试用于确定⼀个或多个电机参数。进⾏这些测试时，需要将电机铭牌信息输⼊到
变频器参数中。虽然⼀些参数值可以通过手动更改，但只有使用计量所得的电机
参数时，才能达到最佳性能。

从这些计量中获取的信息保存在变频器⾮易失性存储器中，以供变频器工作期间
使用。此功能允许将这些测试分为不需要电机转动的测试 （静态整定）、所选控
制模式中的测试 （旋转整定）。

简要描述了频率控制模式 （V/Hz 和 SVC）和磁通⽮量控制模式的测试。

⾃动调节测试通过参数 10:910 [⾃动调节] 选择。该功能提供手动或⾃动方法对
10:512 [感应电机定子电阻用⼾⾃定义值]、10:515 [感应电机漏电感用⼾⾃定义
值] 和 10:518 [感应电机磁通电流参考⾃定义值] 和 10:433 [磁通建立时间-用⼾⾃
定义值]进⾏设置。

频率控制
本节介绍频率控制模式中可用的⾃动调节模式。PowerFlex 6000T 变频器控制共
提供了四种⾃动调节选择。它们全部都从⾃动调节参数中选择。

参数 10:910 [⾃动调节] 选项：
• 0 = 就绪
• 1 = 方向

方向调节通常是调节的第⼀步。此模式以 10:403 [电机铭牌转速] 的大约
8% 运⾏电机，用于根据应用要求验证电机的旋转方向。

• 2 = 静态

静态调节用于确定电机的定子电阻。
• 3 = 旋转

旋转调节用于确定定子电阻、电机额定磁通电流和磁通建立间隔。顾名思
义，此模式运⾏电机。为获得准确结果，请确认负载未耦合到电机。

成功调节后，验证是否选择了以下参数作为用⼾输⼊：10:510 [MtrParam C/U
Sel] 和 10:431 [FluxUpTm C/U Sel]。
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磁通⽮量控制

本节介绍磁通⽮量模式中可用的⾃动调节模式。(图 44、图 45)

通用模式——⾃动调节默认为“就绪”并执⾏方向测试。
• 10:910 [⾃动调节] = 就绪 (0)
• 10:910 [⾃动调节] = 方向 (1)

电机电气参数 – ⾃动调节执⾏静态和动态测试以计量电机电气参数。
• 10:910 [⾃动调节] = 静态电机 ID (2)
• 10:910 [⾃动调节] = 旋转电机 ID (3)

惯性测试 – ⾃动调节执⾏动态“碰撞”测试，启动瞬时电机旋转，以计量惯性。
• 10:910 [⾃动调节] = 惯性电机 (4)
• 10:910 [⾃动调节] = 总惯量 (5)

增益计算——⾃动调节计算控制环路增益、滤波器带宽和动态限制。
• 10:910 [⾃动调节] = 带宽计算 (6)
• 10:910 [⾃动调节] = 电机惯量测试带宽计算 (7)
• 10:910 [⾃动调节] = 总惯量带宽计算 (8)

有关详细信息，请参阅 PowerFlex 755T Flux Vector Tuning Application
Technique （出版号： 750-AT006）。

图 44 - 电机参数 C/U 选择器

图 45 - 电流调节器 C/U 选择器

电机铭牌电压
电机铭牌电流
电机铭牌频率
电机铭牌转速
电机铭牌功率单位
电机铭牌功率
电机极数
⾃动调节

400

401

402

403

405

406

407

910

用⼾输⼊

只读

[自动调节] = 
“静态 MtrID” 
“旋转 MtrID”

000

000

自动计算

c 满负载电流转速滑差489

c 感应电机定子电阻 (ohms)511

c 感应电机漏电感计算值 (mH)514

c 感应电机磁通电流参考计算值517

c ⽆编码器⻆度补偿计算值520

c 感应电机定子电阻补偿
计算值

523

u 满负载电流转速滑差490

u 感应电机定子电阻 (ohms)512

u 感应电机漏电感计算值 (mH)515

u 感应电机磁通电流参考计算值518

u ⽆编码器⻆度补偿计算值521

u 感应电机定子电阻补偿计算值524

电机参数计算值/自定义值选择

510

计算值

用⼾输⼊

电机控制

从⾃动计算

根据⾃动调节
结果

c 感应电机定子电阻511

c 感应电机漏电感计算值514

u 感应电机定子电阻512

u 感应电机漏电感计算值515

VCL 电流调节带宽445

自动计算

电机参数计算值/自定义值选择

计算

用⼾

510
用⼾输⼊

只读

000

000

c VCL CReg Kp446

c VCL CReg Ki448

u VCL CReg Kp447

u VCL CReg Ki449

计算

用⼾

444

VCL CReg C/U Sel

至电流调节器
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自动重新启动 凭借⾃动重新启动功能，变频器能够在没有用⼾或应用程序干预的情况下⾃动执
⾏故障复位然后尝试启动。此功能可实现远程操作或⽆⼈操作。但只可以复位特
定的故障。在编程手册中列为不可复位的故障指的是可能发生的变频器元件故
障，这些故障不可复位。

由于变频器将根据用⼾所选的编程⾃⾏尝试发出启动命令，所以请慎用此功能。

配置

只要将参数 0:61 [Auto Rstrt Tries] 设置为⼀个大于零的值，就会启用⾃动重启功
能。将尝试次数设置为零将禁用此功能。0:62 [Auto Rstrt Delay] 用于设置尝试复
位/运⾏之间的间隔时间，以秒为单位。

PID 功能 内部 PID 功能可提供具有⽐例积分控制操作的闭环过程控制。该功能用于需要对
过程进⾏简单控制，但不需要使用单独的独立回路控制器的应用。

PID 功能将向变频器中读⼊⼀个过程变量输⼊，并将其与存储在变频器中的预期
设定值进⾏⽐较。然后，该算法会调整 PID 调节器的输出，更改变频器输出频率
以尝试使过程变量与设定值之间的偏差为零。

过程 PID 可用来修改给定速度或整定转矩。有两种方法可将 PID 控制器配置为修
改给定速度。

• 速度或转矩调整 - PID 输出可以添加到主速度或转矩基准值。
• 独占控制 - PID 可独占控制给定速度或转矩。

速度整定、独占控制和转矩调整三种工作模式可在 9:14 [PID Output Sel] 中进⾏
选择。

图 46 - PID 选项

PID 被分配了端口 9，并在 Connected Components Workbench 软件中启用，
如图 47 和图 48 所示。
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图 47 - 在 Connected Components Workbench 软件中启⽤ PID
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图 48 - 在 Connected Components Workbench 软件中启⽤ PID （续）

次要电机控制 PowerFlex 6000T 产品支持用⼾配置次要电机控制配置文件，从而提供应用灵
活性。

次要电机控制模块化控制配置文件安装在 PowerFlex 6000T 变频器的端口 11
中。在定义要与次要电机控制配置文件⼀起使用的电机控制类型时，配置文件中
仅存在该类型电机控制的参数，类似于端口 10 主电机控制。与主电机控制配置文
件⼀起使用时，您可以定义不同的控制类型、电机类型或电机参数，以提高
PowerFlex 6000T 变频器的灵活性。
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次要电机控制配置

端口 11 中的次要电机控制模块化控制配置文件在 0:67 [次要电机控制模式] 中定
义。主电机控制配置文件中可用的相同电机控制类型可在次要电机控制配置文件
中配置。电机控制配置文件包括感应 VHz、感应电机⽆传感器⽮量、感应节能器
和磁通⽮量。在次要电机控制配置文件端口 11 中配置的有源电机控制类型显示
在 0:68 [Sec MtrCtrl Act] 中。

为次要电机控制配置文件定义的电机控制类型决定了可在端口 11 中访问的参数。
次要电机控制配置文件的所有电机数据和应用调整配置均在端口 11 中完成。可在
参数电子表格中查看参数列表。有关参数电子表格的更多信息，请参阅第 2 章。

在电机控制配置文件之间切换

活动电机控制配置文件在 0:74 [Motor Ctrl Sel] 中进⾏定义。可以使用两种方法
在主要和次要电机控制配置文件之间进⾏更改。

Logix 配置

可以通过数据链路或显式报文指令写⼊ 0:74 [Motor Ctrl Sel] 来更改正在使用的
电机控制配置文件。可以通过使用 0:75 [Motor Ctrl Sel] 从 PowerFlex 6000T 变
频器进⾏回读来验证活动电机控制配置文件是否已按预期更改。

离散接线数字量输⼊

可以将数字量输⼊连接到安装在 PowerFlex 6000T 变频器中的 I/O 选项模块。数
字量输⼊配置为 0:169 [DI Mtr Ctrl Sel]，以便在主电机控制配置文件和次要电机控
制配置文件之间切换。如果输⼊开路或断电，变频器将选择主电机控制配置文件。

Logix 和数字量输⼊之间的交互

如果同时使用两种控制活动电机控制配置文件的方法，则在 0:169 [DI Mtr Ctrl
Sel] 中配置的数字量输⼊优先。

应⽤案例

次要电机控制配置文件可用于需要⼀个变频器来独立控制两个不同尺⼨的电机的
应用。此外，两个电机可以使用相同或不同的电机控制模式。例如，600 HP 电机
可以使用感应⽆传感器⽮量运⾏，而同⼀变频器中的 500 HP 电机可以使用感应
VHz 在次要控制模式下运⾏。
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自适应控制配置 本节简要概述了谐振、负载观测器、⾃适应整定和⾃动调节。有关详细信息，请
参阅 PowerFlex 755T Flux Vector Tuning Application Technique （出版号：
750-AT006）。

谐振
谐振是指系统输出在某些频率上的振荡幅度大于其他频率的现象。谐振频率是幅
度处于相对最大值的频率。此时，系统对输⼊很敏感，增益很高。谐振很难控制，
因为即使是很小的输⼊强度也会在输出中产生大幅度的振荡。

图 49 - 音叉谐振

反谐振频率是幅度相对最小的频率。此时，系统对输⼊的响应不佳，增益很低。
反谐振很难控制，因为即使是很大的输⼊强度输出中也只能产生很小的响应或没
有响应。

顺度和回程间隙会产生谐振。增加负载惯量会使这些问题变得更糟。因此，机械
负载会表现出谐振，从而限制性能、损坏硬件、消耗能量并产生噪⾳。

用⼾通常需要通过手动整定来抑制这些谐振，这是⼀项具有挑战性且耗时的任
务。随着控制器增益的增加，谐振的数量和严重程度通常会增加。其频率范围从
几赫兹到几千赫兹不等。

常用方法是将调节器增益降低到足够低的⽔平，以便系统带宽降至最低谐振频率
以下。但是，这种方法使其性能受到限制。

负载观测器

负载观测器功能是变频器内部的⼀个控制回路，用于在变频器运⾏时估计电机上
的机械负载并对其进⾏补偿。此功能可将类似于机械断开电机的高性能和控制回
路调节进⾏简单化。其主要功能为：

• ⾃动补偿未知的惯量、顺度和低频谐振
• ⾃动补偿干扰和惯量变化
• 强制执⾏⼀致的动态⾏为，这使得变频器更容易调整

优势

可以使用带有开箱即用控制回路增益的负载观测器，其中负载未知或符合要求，
因此 10/11:901 [Load Ratio] = 0。还可以使用带有⾃动调节控制回路增益的负载
观测器，其中 10/11:901 [负载⽐] > 0。该值可以是已知的正值，也可以是通过执
⾏⾃动调节程序计算出的值。

时间 [秒]

无振动

频率 = 1/(2pi*T) [Hz]
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自适应整定

⾃适应整定功能是⼀种算法，可持续监视、（如有必要）调整滤波器参数和控制
回路增益，以补偿未知和不断变化的负载条件。⾃适应整定具有以下功能：

• 监视电机侧谐振
• ⾃动调整转矩回路槽口和低通滤波器参数以抑制谐振

⾃动调整控制回路增益以避免不稳定性

优势

当您使用推荐的开箱即用控制回路设置启用⾃适应整定时，不需要专业的整定
⼈员。

自动调节

⾃动调节功能用于计量电机特性。其由几个单独的测试组成，每个测试用于调整
⼀个或多个电机参数。进⾏这些测试时，需要将电机铭牌信息输⼊到变频器参数
中。虽然⼀些参数值可以手动更改，但只有使用计量所得的值能达到最佳性能。

电源配置 支持六种电源配置模式，如下表所示：

为了支持这六种电源配置，变频器不需要额外的 PLC。支持使用 DeviceLogix（请
参阅第14 ⻚的DeviceLogix）和固件配置 2、3、4 和 5，而配置 0 和 1 不需要
DeviceLogix。

电源配置在工厂设置并由安装的硬件和 DHCF 参数 0:1000 [Drive Power Cfg] 进
⾏定义。

电源设备按照其位置确定为主设备/输⼊设备、输出和旁路设备以及预充电设备。
它们可以是断路器和接触器 （电气保持或机械保持）。此外，根据控制方式，
电源设备分为：

• 1 - 线圈 - 仅关闭命令 - 维护
• 2 - 线圈 - 关闭和打开命令 - 与反馈互锁 
• 混合 – 允许关闭、打开命令

0:1001 [Main/Inp Dvc Type] 的示例如图 50 所示。

电源配置模式 描述
0 ⽆输出设备
1 输出功率器件控制电路
2 手动旁路 – 1 电机
3 手动旁路 – 2 电机
4 ⾃动旁路 – 1 电机
5 ⾃动旁路 – 2 电机
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图 50 - 配置主设备/输⼊设备

该配置的时序如图 51 和图 52 所示。

图 51 - 1 线圈和 2 线圈电源设备的时序

图 52 - 混合电源设备的时序

图 53…图 58中的 eHIM 画⾯上显示了电源拓扑的图形表示。每个画⾯上都有⼀
个标准状态标志栏，显示变频器的电源状态。

1 线圈

2 线圈

PIOB
关闭 （常开）

PIOB
关闭 （常开）

PIOB
打开 （常开）

输出设备状态

关闭请求
打开请求

输出已打开

输出已关闭

1 线圈

2 线圈

PIOB
允许关闭
（常开）

PIOB
打开 （常开）

输⼊设备状态

PIOB
允许关闭
（常开）

输⼊可以关闭

打开请求

输⼊已打开

输⼊已关闭
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图 53 - 电源配置 0

图 54 - 电源配置 1
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图 55 - 电源配置 2

图 56 - 电源配置 3
罗克⻙尔⾃动化出版物 6000-PM100C-ZH-P - 2023 年 3 月 51



 第 1 章          PowerFlex 6000T 变频器特性
图 57 - 电源配置 4

图 58 - 电源配置 5
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用于支持电源配置的参数将在下图中列出。

保护模式 在保护模式下，设备仍然可以运⾏，但由于部署了针对破坏性更改的防御措施，
设备可能会在操作过程中终止运⾏。

提供了以下保护模式类型：
• 隐式

以下概要介绍了设备在此类状态下的工作方式以及禁止的操作类型。

隐式保护模式是⼀种安全增强机制，可在下列某种情况下⾃动触发：
1. 当变频器在“运⾏”模式下 I/O 模式连接打开时。
2. 当变频器处于“运⾏”状态时。

进⼊及退出隐式保护模式

设备在“运⾏”模式下或变频器运⾏时打开 I/O 连接后，变频器立即进⼊保护模式。

⼀旦设备停止运⾏且“运⾏”模式下不再有打开的 I/O 连接，变频器即退出保护
模式。
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通过隐式保护模式设置限制

保护模式有助于防止在配置设备后和正常运⾏时服务中断。保护模式可以禁用使
设备易受破坏性操作影响的功能。因此，保护模式有助于减少攻击⾯。

在隐式保护模式下，HPC 设备认为以下消息/服务具有破坏性：
• 复位
• 闪存更新
• 启动
• 设备配置
• 数据链配置
• 网络配置更改

如果变频器在“运⾏”模式下 IO 连接打开，则 PowerFlex 6000T 变频器参数参
考数据 （出版号： 6000-RD100）中“⽆覆盖 I/O ”⼀栏被标记为“是”的参数
就不能使用显式报文写⼊。

如果变频器正在运⾏，则 PowerFlex 6000T 变频器参数参考数据 （出版号：
6000-RD100）中“停止以更改”⼀栏被标记为“是”的参数就不能写⼊。
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第 2 章

参数

本章列出并介绍了 PowerFlex 6000T 变频器的参数。可以使用集成式触摸屏显示
器 (eHIM) 或标准 HIM (20-750-C6S) 对参数进⾏编程（查看/编辑）。用⼾也可以
使用 Connected Components Workbench 软件 （版本 10 或更高版本）。如果
变频器连接至 ControlLogix® 或 CompactLogix™ 控制器，也可以使用
Studio 5000 Logix Designer 应用程序 （版本 20 或更高版本）。

参数描述 PowerFlex 6000T 变频器参数已在 Microsoft® Excel® 电子表格出版物中列明，
用⼾可点击 rok.auto/ literature 获取。

要查看参数并了解完整功能（筛选和搜索），请在 Microsoft Excel 应用程序中打
开文件。

关于参数 若要配置变频器模块以实现特定的工作方式，必须相应地配置某些变频器参数。
有 4 种类型的参数：

• 数值参数
这些参数具有⼀个数值 （例如，1750.0 RPM）。

• 枚举参数
这些参数允许从两个或多个项目中选择。集成式触摸屏显示器将为每个项
目显示⼀条文本消息。

• 间接参数
这些参数可指定或选择数据源。参数的最大值为 159999.15。两个最高位
用于选择源端口。随后四位用于选择源参数号。小数点后的两位用于选择
源位号。

例如，参数 0:117 [数字量输⼊电机侧起动] 属于间接参数，用于选择启动数
字量输⼊功能的源。您可能需要在端口 4 的 IO 卡上选择输⼊ 01，则输⼊
04、0001 和 .01。该操作将端口 4 中卡的参数 0001 [数字量输⼊状态] 的位
01 指定为启动功能。

• 位参数
这些参数的每个位都与功能或条件有关。如果该位为 0，则功能关闭或条件
为假。如果该位为 1，则功能开启或条件为真。

主题 第 ⻚
关于参数 55
参数访问权限 56
变频器参数结构 56

使用该链接访问 PowerFlex 6000T 变频器参数参考数据（出版号： 
6000-RD100），查阅相关参数。可下载电子表格，以便离线访问。
罗克⻙尔⾃动化出版物 6000-PM100C-ZH-P - 2023 年 3 月 55

https://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/rd/6000-rd100_-zh-p.xlsx
https://www.rockwellautomation.com.cn/support/documentation/literature-library.html


 第 2 章          参数
参数访问权限 此功能仅在使用可选 HIM 时适用。不适用于当使用集成触摸屏显示器或
Connected Components Workbench 软件编程参数时。

在 0:30 [访问级别] 中可以选择三个参数访问权限选项。
• 选项 0“基本”：访问权限最小的视图，仅显示操作员最常用的参数和

选项。
• 选项 1“高级”：扩展参数视图，以便维护⼈员和工程师在调试过程中访问

更高级的变频器功能。
• 选项 2“专家”：为设计工程师提供包含完整参数集的全⾯视图。

参数引⽤ 参数引用表达方式：端口号:参数号 [参数显示名]。例如，0:30 [访问级别] 表示访
问权限参数位于端口 0，参数号为 30。

变频器参数结构 集成式触摸屏显示器和 Connected Components Workbench 编程软件以“线
性列表”或“文件组参数”格式显示参数。“文件组参数”格式通过将文件分成
用于类似功能的参数组来简化编程。

概述和系统架构

PowerFlex 6000T 架构与 PowerFlex 755T 架构保持⼀致。使用体验及性能得到
进⼀步提升，并且加⼊了新功能和附加功率模块。

端口、文件及组相当于控件和参数的容器。此类架构将参数分配到相应容器中，
以便用⼾查找。同时还能指定显示哪些参数。仅显示与当前配置相关的参数。
56 罗克⻙尔⾃动化出版物 6000-PM100C-ZH-P - 2023 年 3 月



 第 2 章          参数
图 59 - 系统架构

端口 0 PowerFlex 6000T 系统端口

该端口包含用于监测和配置整个变频器的参数。包含用于配置数字量输⼊功能的
参数。以及嵌⼊式 EtherNet/IP 接口的参数。

端口中还包含配置端口 9（应用端口）和端口 10（主电机控制端口）的参数。这
些参数决定了端口 9 和 10 的所含内容。端口 9 和 10 不显示与未使用配置相关的
参数或软件。例如，如果用⼾未在应用选择参数中选择过程 PID，则端口 9 不包
含过程 PID 参数。如果用⼾未选择伏特/赫兹电机控制模式，则端口 10 不显示伏
特/赫兹参数或软件。

端口 9 应⽤参数

该端口包含与特定应用相关的参数和软件。该端口所含内容取决于参数 0:70 [应
用控制模式选择] 的设置。它可以不包含任何内容，进程 PID 或 DeviceLogix。

端口 0
系统 （整个产品）

监测
产品配置
反馈和 I/O
通信

嵌⼊式以太网
保护
诊断

端口 10
主电机侧控制

系统
反馈
速度
转矩

端口 11
次电机侧控制

监测
动态控制
保护
诊断
电气

系统
反馈
速度
转矩

端口 13
线路侧控制

监测
动态控制

保护
诊断

端口 12
电机侧电源

电机侧公共端
转矩精度模块
M0…M9 功率模块

端口 14
PF6000 外围

电源
空气冷却
Point I/O 模块
热保护

端口 2
HIM （门）

端口 4
选件插槽

端口 5
选件插槽

端口 6
选件插槽

端口 7
选件插槽

端口 8
选件插槽

端口 9
应用程序

过程 PID
诊断

DeviceLogix

监测
动态控制
保护
诊断
电气

端口 1
选件插槽

端口 3
选件插槽
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端口 10 主电机侧控制参数和端口 11 从电机侧控制参数

这两个端口包含与电机侧逆变器的主从控制相关的参数和软件。端口 10 为主电
机侧控制端口，端口 11 为从电机侧控制端口。这两个端口的所含内容取决于参数
0:65 [主要电机控制模式] 和 0:67 [次要电机控制模式] 的设置。可以包含伏特/赫
兹、⽆传感器⽮量或节能器。包含用于配置电机侧逆变器的启动和停止的参数。
包含用于输⼊电机的电气属性的参数。

端口 12 电机侧功率模块参数

该端口包含与基于 IGBT 的功率单元的控制和保护相关的参数。每相中有多个串
联的功率单元，用于为控制中压电机提供电压。这些参数用于监测和配置功率单
元。

端口 13 线路侧控制参数

该端口包含与线路侧整流器保护和监测相关的参数和软件。包含用于配置保护功
能的参数，例如高压/过压、接地电流、不平衡等。还包含线路监测数据，例如线
间电压、线路电流等。

端口 14 PF6000 外设参数

此端口包含与电源 IO 板中可用功能相关的参数。该板专用于 PowerFlex 6000T
变频器，负责多种功能，如⻛扇控制、电源卡轨和电源监控、变压器 RTD 保护、
用⼾热选项和 POINT I/O™ 配置。

Connected 
Components 
Workbench 软件中的参
数结构

下图显示了按端口 （从端口 0 到端口 14）列出的 Connected Components
Workbench 软件中的 PowerFlex 6000T 变频器参数。
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图 60 - 参数结构，所有端口
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下图显示了按特定端口列出的参数。例如，10-感应⽆传感器⽮量。

图 61 - 参数结构，端口 10-感应无传感器⽮量。

集成式触摸屏显示器 
(eHIM) 上的参数结构

下图显示了按端口列出的集成式触摸屏显示器 (eHIM) 上的 PowerFlex 6000T 变
频器参数。

图 62 - eHIM 中的参数结构，所有端口
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下图显示了按特定端口列出的集成式触摸屏显示器 (eHIM) 上的 PowerFlex
6000T 变频器参数。

图 63 - eHIM 中的参数结构，特定端口
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注：
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第 3 章

故障处理

本章提供信息以指导处理 PowerFlex 6000T 变频器的常⻅故障并采取纠正措施。

故障和报警代码说明 PowerFlex 6000T 变频器的故障、报警、事件和异常代码均在 Microsoft Excel 电
子表格出版物中列明，用⼾可从 rok.auto/ literature 获取。

要查看故障、报警、事件和异常代码描述以及完整的功能 （筛选和搜索）,可在
Microsoft Excel 应用程序中打开文件。

主题 第 ⻚
故障和报警代码说明 63
故障和报警显示代码 64
故障 64
报警 65
事件 65
异常 65
可配置条件 65
查看故障和报警 65
HIM 显示信息 （故障显示画⾯） 68
手动清除故障 69
状态指示灯 69
设置出厂默认值 74
硬件维护手册 74
常⻅故障和纠正措施 75
测试点代码和功能 76
将 DHCF 传送到替换 MCB 79
安全擦除 79
升级变频器固件 80
更新 eHIM 模块上增强型 HIM 软件 81
处置指南 81
技术支持选项 82

使用该链接访问 PowerFlex 6000T 变频器条件参考数据（出版号： 
6000-RD101），以获取故障、报警、事件和异常代码。可下载电
子表格，以便离线访问。
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故障和报警显示代码 PowerFlex 6000T 故障和报警事件编号显示为以下三种格式之⼀。
• 端口 00 （主变频器）仅显示事件编号。例如，故障 21“清除故障队列”显

示如下：
故障代码 21。

• 端口 01 - 09 使用 PEEE 格式，表示端口号 (P) 和事件编号 (EEE)。例如安装
在端口 4 上的 I/O 模块的故障 1“模拟量输⼊丢失”显示为：
故障代码 4001。

• 端口 10 - 14 使用 PPEEE 格式，表示端口号 (PP) 和事件编号 (EEE)。例如，
端口 14 上的故障 245“Xfrmr1RTDOvrTmp”显示为：
故障代码 14245。

故障 故障是指导致变频器停止的状态。故障分为四种类型。

类型 描述

严重故障
如果在线路侧整流器或电机侧逆变器执⾏调制时发生此类故障，将导致调制功能停
止运⾏。如果在线路侧整流器或电机侧逆变器未执⾏调制时发生此类故障，将导致
变频器⽆法启动。清除故障后，变频器方可启动。

轻微故障
如果在线路侧整流器或电机侧逆变器执⾏调制时发生此类故障，调制功能仍将继续
运⾏。如果在线路侧整流器或电机侧逆变器未执⾏调制时发生此类故障，将导致变
频器⽆法启动。清除故障后，变频器方可启动。

可复位故障 此类故障可清除。可复位故障标识为“可复位故障”。

不可复位 发生此类故障时，通常需要维修变频器或电机。必须针对故障原因进⾏纠正，才可
清除故障。故障在修复后上电时复位。不可复位故障标识为“不可复位故障”。

表 2 - 打开主设备 / 输⼊设备的故障列表
端口：代码 故障 端口：代码 故障
0:58 掉电数据校验和 0:218 光纤离线 15
0:186 MnInpDvcOpenRun 0:219 光纤离线 16
0:190 MnInpDvc FailCls 0:220 光纤离线 17
0:187 MnInpDvcFailOpen 0:221 光纤离线 18
0:191 MnInpDvcMismatch 0:222 光纤离线 19
0:188 PrchrgDvcFailCls 0:223 光纤离线 20
0:189 PrchrgDvcFailOpn 0:224 光纤离线 21
0:192 PrchrgDvcMismtch 0:225 HSI 离线 0
0:291 电压检测系统测试 0:226 HSI 离线 1
0:203 光纤离线 0 0:272 光纤离线 22
0:204 光纤离线 1 0:273 光纤离线 23
0:205 光纤离线 2 0:274 光纤离线 24
0:206 光纤离线 3 0:275 光纤离线 25
0:207 光纤离线 4 0:276 光纤离线 26
0:208 光纤离线 5 0:277 PIOB 光纤离线 0
0:209 光纤离线 6 0:278 PIOB 光纤离线 1
0:210 光纤离线 7 10:197 IGBT 过流
0:211 光纤离线 8 10:199 功率单元过温
0:212 光纤离线 9 10:201 ⼀相缺相
0:213 光纤离线 10 10:203 直流过电压 Lvl1
0:214 光纤离线 11 10:208 电容电压分配
0:215 光纤离线 12 10:210 单元旁路 HW
0:216 光纤离线 13 10:211 两相缺相
0:217 光纤离线 14 10:212 直流过电压 Lvl2
10:213 光纤公共损耗 14:249 Xfrmr1RTD3OvrTmp
10:193 VltgDtctdInpOpen 14:251 Xfrmr2RTD1OvrTmp
13:065 SW ⺟线低电压 14:253 Xfrmr2RTD2OvrTmp
13:193 VltgDtctdInpOpen 14:255 Xfrmr2RTD13vrTmp
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报警 报警指如果不予以处理便可能会导致正在运⾏的变频器停止或致使变频器⽆法启
动的状态。报警分为两种类型。

事件 事件发生在产品正常运⾏时。发生事件时，包含数字事件代码和时间戳的条目将
会记录在事件队列中。事件可以帮助用⼾进⾏故障诊断。

异常 当通常作为故障或报警访问的状态由于故障或报警的配置而被抑制时，会发生异
常。异常表示出现了故障或报警状态，但被变频器忽略。变频器对异常未采取任
何⾏动。发生异常时，包含数字代码和时间戳的条目将会记录在异常队列中。异
常可以帮助用⼾进⾏故障诊断。

可配置条件 用⼾可配置状态可作为报警或故障启用。

查看故障和报警 可通过 Connected Components Workbench 软件或集成式触摸屏显示器
(eHIM) 访问的故障和报警队列为用⼾提供故障、报警和事件的历史记录。用⼾也
可查看诊断文件参数获取更多信息。

14:237 变频器机柜打开 14:288 PIOB 光纤离线 0
14:245 Xfrmr1RTD1OvrTmp 14:289 PIOB 光纤离线 1
14:247 Xfrmr1RTD2OvrTmp 14:323 VltgSensBoardFlt

表 2 - 打开主设备 / 输⼊设备的故障列表 （续）
端口：代码 故障 端口：代码 故障

类型 描述
报警 1 报警类型 1 表示存在某种状态。报警类型 1 可由用⼾配置。
报警 2 报警类型 2 表示存在配置错误，且变频器⽆法启动。类型 2 的报警⽆法由用⼾配置。

类型 描述

可配置

通过参数启用/禁用事件操作。
选项如下：
“忽略”(0) - 不采取任何操作。(1)

“报警”(1) - 表示报警类型 1。
“轻微故障”(2) – 表示轻微故障。不会影响变频器正常运⾏。
“故障时惯性停机”(3) - 表示严重故障。执⾏惯性停车。
“故障时斜坡停机”(4) – 表示严重故障。执⾏斜坡停车。

(1) 当默认设置为“忽略”(0) 时，将在异常队列中记录发生情况。将配置参数设置为“忽略”(0) 时，将在事件队
列中记录发生情况。
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故障和报警画⾯

Connected Components Workbench 软件中的典型故障和报警画⾯如图 64 所
示。变频器以给定速度运⾏，状态为基准值。

图 64 - 变频器运⾏的健康状态

发生故障后，状态会更改为故障，并且会记录各种故障代码以及说明和时间戳
（图 65）。

图 65 - 故障状态

使用控制条上的清除跳闸按钮或清除故障按钮重置变频器。清除队列按钮可清除
故障、报警或事件队列。
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要获取有关变频器状态的在线帮助，请点击“更多详细信息”，如 图 66 和图 67
所示。

图 66 - 获取有关变频器状态的在线帮助

图 67 - 有关变频器状态的嵌⼊式帮助

也可以在集成式触摸屏显示器 (eHIM) 中查看故障和报警画⾯，如图 68 所示。
罗克⻙尔⾃动化出版物 6000-PM100C-ZH-P - 2023 年 3 月 67



 第 3 章          故障处理
图 68 - eHIM 中的故障和报警画⾯

HIM 显示信息
（故障显示画⾯）

如果检测到主变频器或任何连接的外设存在故障状况，将⾃动显示弹出式故障显
示画⾯。默认情况下，状态栏将闪烁提醒操作员。如需更改显示闪烁模式，参⻅
PowerFlex 20-HIM-A6 和 20-HIM-C6S HIM （⼈机界⾯模块）用⼾手册 （出版
号： 20HIM-UM001），了解相关说明。

故障显示画⾯中显示以下信息。
• 故障代码号 （参⻅第 64 ⻚的故障和报警显示代码。）
• 故障说明
• 检测到故障后的累计时间 （格式为 hh:mm:ss）

图 69 - 弹出式/闪烁的故障显示画⾯

已停止
0.00 Hz

⾃动

故障代码 81
Port 1 DPI Loss
花费时间 01:26:37

ESC

F

CLR

– – 故障– –
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软键功能

单功能键

手动清除故障

状态指示灯 状态指示灯标识产品的当前状态。

HIM 托架状态指示灯

图标 名称 描述
ESC 退出 返回到上⼀画⾯，不清除故障。
CLR 清除 从显示屏上删除弹出式故障显示画⾯并清除故障。

按键 名称 描述

停止 从显示屏上删除弹出式故障显示画⾯并清除故障。

步骤 按键

1. 按下 CLR 软键确认故障。故障信息被删除，以便正常使用 HIM。
2. 找出故障原因。

只有解决故障原因，才能清除故障。
3. 完成故障修复后，通过以下方法之⼀清除故障：

按下“停止”(运⾏中的变频器将停止运⾏)
将变频器断电重启
在 HIM 的诊断文件夹的故障菜单上按下 CLR 软键。

CLR

重要信息 HIM 托架上的状态指示灯不标识已安装的通信适配器选件的
当前状态。如果已安装选配通信适配器，请参⻅适配器用⼾手
册了解相关状态指示灯的位置和说明。
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表 3 - PowerFlex 6000T MCB 状态指示灯说明

名称 颜色 状态 描述

DS1

绿⾊
闪烁 变频器就绪，但尚未运⾏，不存在故障。
常亮 变频器正在运⾏，未出现故障。

⻩⾊

闪烁 变频器没有运⾏，存在类型 2 （不可配置）报警状态，变频器⽆法启
动。请参⻅参数 10/11:467 [类型 2 报警]。

常亮
存在类型 1 （用⼾可配置）报警。停止运⾏的变频器将⽆法启动，直
到清除报警状态。运⾏中的变频器将继续运⾏，但如果未清除报警状
态，将⽆法重启。
参⻅参数 10/11:465 [报警状态 A] 和 10/11:466 [报警状态 B]。

红⾊
闪烁 发生严重故障。变频器停止运⾏。变频器⽆法启动，直到故障状况被

清除。参⻅参数 0:610 [上次故障代码]。
常亮 整流器或逆变器出现不可复位故障。

红⾊/⻩⾊ 交替闪烁 发生轻微故障。运⾏中的变频器将继续运⾏。系统将在系统控制下停
止运⾏。必须清除故障才能继续。

⻩⾊/绿⾊ 交替闪烁 变频器运⾏时存在类型 1 报警。
参⻅参数 10/11:465 [报警状态 A] 和 10/11:466 [报警状态 B]。

绿⾊/红⾊ 交替闪烁 产品在主控制板、选件卡或外围设备进⾏闪存更新。
不亮 熄灭 主控制板未通电。

DS2

不亮 熄灭 嵌⼊式 EtherNet/IP 未正确连接至网络或需要 IP 地址。

红⾊
闪烁 EtherNet/IP 连接超时。显式报文控制超时。网络地址旋转开关已更

改或 IP 地址⽆效 （默认为 DHCP）或 DHCP 租约已过期。

常亮 适配器未通过 IP 地址冲突检测。
旋转开关设为 888 或 DHCP 租约已过期。

红⾊/绿⾊ 交替闪烁 适配器正在执⾏⾃检。

绿⾊
闪烁 适配器已正确连接，但未与网络上的任何设备通信。
常亮 适配器已正确连接，且正在网络上通信。

DS3
DS10

不亮 熄灭 适配器未通电或未在网络上传输数据包。

绿⾊
闪烁 适配器已正确连接 (100 Mbps)，并正在网络中传输数据包。
常亮 适配器已正确连接 (100 Mbps)，但未在网络中传输数据包。

⻩⾊

闪烁 适配器已正确连接 (10 Mbps)，并正在网络中传输数据包。

常亮 适配器已正确连接 (10 Mbps)，但未在网络中传输数据包。

DS2 DS1DS10 DS3
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电源 I/O 板 (PIOB) 状态指示灯

PowerFlex 6000T 功率模块使用状态指示灯标识状态。

DS1 状态 DS3 状态 描述
绿⾊
以 1 Hz 频率闪烁 熄灭 处于引导模式。

绿⾊
常亮

绿⾊
闪烁两次 处于登录模式。

绿⾊
常亮 熄灭 处于激活模式。

绿⾊
以 2 Hz 频率闪烁 熄灭 正在进⾏回环测试。

红⾊
以 4 Hz 频率闪烁

红⾊
常亮 固件故障

绿⾊
以 1 Hz 频率闪烁

红⾊
闪烁⼀次 ⽆应用程序

绿⾊
以 1 Hz 频率闪烁

红⾊
闪烁三次 ⽆现场可编程门阵列

绿⾊
以 1 Hz 频率闪烁

红⾊
闪烁五次 应用程序加载失败。

绿⾊
以 1 Hz 频率闪烁

红⾊
闪烁六次 现场可编程门阵列故障

绿⾊
以 1 Hz 频率闪烁

红⾊
闪烁两次 上电⾃检内存测试失败

名称 颜色 描述

DS2/DS4

绿⾊
闪烁 PIOB 连接在线。

红⾊
闪烁 PIOB 连接离线。

DS3 DS1

DS2 DS4
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光纤接口电路板状态指示灯

PowerFlex 6000T 光纤接口使用状态指示灯标识状态。光纤接口电路板安装在控
制箱组件的背板上。

名称 颜色 状态 描述

DS1

绿⾊
以 2 Hz 频率闪烁 处于激活模式。
以 0.5 Hz 频率闪烁 正在进⾏更新。

绿⾊/⻩⾊ 交替闪烁 处于登录模式。
绿⾊/红⾊ 交替闪烁 正在擦除数据。

⻩⾊
以 2 Hz 频率闪烁 处于回路光纤测试模式。
以 0.5 Hz 频率闪烁 处于引导模式。

红⾊

闪烁两次 时钟故障
闪烁三次 固件故障
闪烁四次 Flexbus 故障
闪烁五次 PRGM 故障
闪烁六次 FPGA PRGM 故障
闪烁七次 SFLASH PRGM 故障

DS1

控制箱组件
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光纤收发器电路板状态指示灯

PowerFlex 6000T 光纤收发器电路板使用状态指示灯标识状态。光纤收发器电路
板插⼊控制箱组件中的光纤接口电路板上的卡缘连接器中。

名称 颜色 状态 描述

DS1, DS2, 
DS3

绿⾊ 闪烁 光纤连接在线。
红⾊ 闪烁 光纤连接离线。

控制箱组件

DS2

DS1

DS3
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设置出厂默认值 执⾏“设置为缺省值”中的“大部分”选项时，以下各表中的参数不会被重置。
此外，该操作不会重置内部日期和时间属性。

硬件维护手册 PowerFlex 6000T 变频器硬件服务手册 （出版号： 6000-TG100）提供了
PowerFlex 6000T 产品的电气原理图以及部件详细更换说明。

端口 0：“产品配置”文件，“参数选择”参数组
编号 显示名 全名
30 访问级别 用⼾访问级别
31 语⾔ 显示语⾔
46 速度单位 速度单位

端口 0：“产品配置”文件，“端口模式”参数组
编号 显示名 全名
65 Pri MtrCtrl Mode 主要电机控制模式
70 Application Sel 应用控制模式选择

端口 0：“反馈和 I/O”文件，“命令”参数组
编号 显示名 全名

134 数字量输⼊紧急
超控 Digital Input Emergency Override （数字量输⼊紧急超控）

端口 0：“嵌⼊式以太网”文件，“地址配置”参数组
编号 显示名 全名
300 Net Addr Sel Network Address Selection （网络地址选择）
302 IP Addr Cfg 1 IP Address Configuration 1 （IP 地址配置 1）
303 IP Addr Cfg 2 IP Address Configuration 2 （IP 地址配置 2）
304 IP Addr Cfg 3 IP Address Configuration 3 （IP 地址配置 3）
305 IP Addr Cfg 4 IP Address Configuration 4 （IP 地址配置 4）
306 Subnet Cfg 1 Subnet Configuration 1 （子网配置 1）
307 Subnet Cfg 2 Subnet Configuration 2 （子网配置 2）
308 Subnet Cfg 3 Subnet Configuration 3 （子网配置 3）
309 Subnet Cfg 4 Subnet Configuration 4 （子网配置 4）
310 Gateway Cfg 1 Gateway Configuration 1 （网关配置 1）
311 Gateway Cfg 2 Gateway Configuration 2 （网关配置 2）
312 Gateway Cfg 3 Gateway Configuration 3 （网关配置 3）
313 Gateway Cfg 4 Gateway Configuration 4 （网关配置 4）
314 Net Rate Cfg 1 网络速率配置 1
316 Net Rate Cfg 3 网络速率配置 3

端口 0：“保护”文件，“超控”参数组
编号 显示名 全名

454 Emerg OVRD 
Mode Emergency Override Mode （紧急超控模式）

455 Emerg Prot OVRD 紧急超控模式启用时可绕过的故障类别
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常⻅故障和纠正措施 变频器未通过接线至端子块的“启动”或“运⾏”输⼊信号启动。

变频器⽆法通过 HIM 启动。

变频器对速度命令的更改⽆响应。

电机和 （或）变频器没有加速到指定的速度。

原因 状态显示 纠正措施

变频器发生故障 红⾊状态灯闪烁
清除故障。
•按下停止按键
•断电重启
•在 HIM 的诊断菜单上清除故障。

输⼊接线不正确。接线实例参⻅ 安装指南
（出版号：6000-IN100）。
2 线制控制需要连接“运⾏”、“正向运
⾏”、“反向运⾏”或“点动”输⼊信号
3 线控制需要连接“启动”和“停止”输
⼊信号。
确认 24 V 公共端已连接到“数字量输⼊
公共端”。

⽆ 正确进⾏输⼊接线。

数字量输⼊设置不正确。
选择了互斥的选项 （例如“点动”和
“正向点动”）。
2 线和 3 线编程可能冲突。
配置了“启动”但没有配置“停止”。

⽆ 配置输⼊功能。
⻩⾊指示灯闪烁，
且“数字量输⼊配
置 B”
或
“数字量输⼊配置 
C”信息显示在 
LCD HIM 上。
10/11:355 [电机侧
状态 2] 显示类型 2 
报警。

解决输⼊功能冲突。

端子块⽆控制功能。 ⽆ 检查 0:41 [逻辑屏蔽码]。

原因 状态显示 纠正措施
变频器配置为 2 线等级控制。 ⽆ 更改 0:101 [数字量输⼊配置]，修正控制功能。
另⼀台设备设置为“手动控制”。 ⽆
端口⽆控制功能。 ⽆ 更改 0:41 [逻辑屏蔽码]，启用正确的端口。

原因 状态显示 纠正措施

没有从命令源收到任何值。
LCD HIM 状态栏
显示“全速”并
且输出为 0 Hz。

1. 如果源为模拟量输⼊，请检查接线并使用测
量器检查是否存在信号。

编设的基准值源不正确。 ⽆
2. 检查 10/11:1800 [速度参考值 A 选择] 中的

速度基准值源。
3. 重新设置 10/11:1800 [速度参考值 A 选择]，

修改为正确的速度基准值源。

通过远程设备或数字量输⼊选择的
基准值源不正确。 ⽆

4. 检查 10/11:354 [电机侧状态 1] 的位 12 和 
13，确定是否选择了⾮预期的基准值源。

5. 检查 0:100 [数字量输⼊状态]，确定输⼊是
否选择了其他基准值源。

6. 检查 173…175 [数字量输⼊速度选择 n] 功
能的配置。

原因 状态显示 纠正措施

加速时间过长。 ⽆ 重新设置 10/11:1915/1916 [速度参考值加速时
间n]。

发生过载或加速时间过短，使得变
频器强制进⼊限流状态，从而减缓
或停止加速。

⽆
1. 检查 10/11:354 [电机侧状态 1] 的位 27 以查

看变频器是否处于限流状态。
2. 消除过载或重新设置 10/11:1915/1916 [速度

参考值加速时间n]。

速度命令源或值⾮期望设置。 ⽆ 遵照上⾯的步骤 1 到 6 进⾏检查，以确定正确
的速度命令。

设置阻止变频器输出超出限定值。 ⽆
检查 10/11:1898 [正向速度限制值]、10/11:1899 
[负向速度限制值] 和 10/11:422 [最大频率]，以
验证速度不受设置限制。
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电机运转不稳定。

变频器不反转电机方向。

停止变频器导致减速禁止故障。

添加数据链路时出现问题。

测试点代码和功能 软件测试点

使用 [测试点选择 n] 参数选择测试点。使用 [测试点实型显示值 n] 和 [测试点双整
型显示值 n] 参数查看测试点值。

原因 状态显示 纠正措施

输⼊的电机参数不正确，或者未执
⾏⾃动整定。 ⽆

1. 正确输⼊电机铭牌参数。
2. 执⾏“静态整定”或“旋转整定”⾃动整定

过程。参⻅参数 10/11:910 [⾃动调节]。

原因 状态显示 纠正措施
未选择数字量输⼊用于换向控制。 ⽆ 检查“数字量输⼊换向”功能是否已正确配置。
数字量输⼊接线不正确。 ⽆ 检查数字输⼊接线。

方向模式参数设置不正确。 ⽆ 重新设置 10/11:930 [方向模式]，以实现模拟量
“双极性”或数字量“单极性”控制。

没有针对换向正确进⾏电机相位
接线。 ⽆ 交换两根电机引线。

双极性模拟量速度命令输⼊接线不
正确或信号不存在。 ⽆

1. 使用测量仪表检查是否存在模拟量输⼊电
压。

2. 检查双极性模拟信号接线。
正电压控制正向。负电压控制反向。

原因 状态显示 纠正措施

⺟线调节功能已启用，由于⺟线电
压过大，正在停止减速。⺟线过电
压通常是由于再生能量过大或交流
线路输⼊电压不稳定造成的。
内部计时器使变频器停止运转。

出现减速禁止
故障信息。
LCD 状态栏显
示“故障”。

1. 重新设置参数 10/11:116/117 [⺟线调节模式
n]，消除任何“调整频率”选项。

2. 禁用⺟线调节功能 （参数 10/11:116/117 
[⺟线调节模式 n]）。

3. 纠正交流输⼊线路不稳定的情况。
4. 进⼊ 10/11:170 [减速禁止动作] 选择所需的

故障响应。
5. 复位变频器。

原因 状态显示 纠正措施

另⼀台设备正在与处理器通信。 ⽆ 确认 PLC 未与变频器通信。断开通信电缆或
在 PLC 软件中禁止通信。

表 4 - 端口 10 测试点代码
编号 名称 描述 数据类型 单位
1 VRef Ramp In 斜坡和 S 曲线功能输⼊的速度基准值。 实型 PU

2 VelRamp Rate 该信号是速度基准值的有效变化率。由速度基
准值斜坡和 S 曲线功能生成。 实型 PU/S

3 Vel Droop 下垂控制功能的速度下垂偏移信号输出。 实型 PU

30 VRef PID Sel
如果该信号不为零，则“PID 输出值测量”参
数对速度基准值实施独占控制。如果该信号为
零，由 10/11:1892 [已选速度参考值] 参数控
制速度基准值。

双整型 t/f

31 VRef Homing 用于回零功能的速度基准值信号。 实型 PU

32 VRef DIR Sel
如果该信号不为零，则单极性方向模式的当前
方向为正向。如果该信号为零，则单极性方向
模式的当前方向为反向。

双整型 t/f

33 Vref CLmt In 最小和最大速度命令限制器输⼊的速度基准值
信号。 实型 PU

34 VRef SkipOut 跳跃频带功能输出的速度基准值信号。 实型 PU
115 IaFbk A 相的同步采样电流反馈，换算为系统单位。 实型 PkA
116 IbFbk B 相的同步采样电流反馈，换算为系统单位。 实型 PkA
117 IcFbk C 相的同步采样电流反馈，换算为系统单位。 实型 PkA
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120 FreqSync Enhanced 
Delay

该信号指示⻜速启动功能激活时的延迟状态。
其用于⻜速启动功能的 CEMF 模式。 双整型 t/f

121 FreqSync Enhanced 
State

该信号指示⻜速启动功能的运⾏状态。其用于
⻜速启动功能的 CEMF 模式。 双整型 t/f

122 FreqSync Sweep 
State

该信号指示⻜速启动功能的运⾏状态。其用于
⻜速启动功能的扫频模式。 双整型 t/f

125 PrchrgState 预充电状态机的状态。 双整型 t/f

130 LineLoss Act
如果该信号不为零，则表示发生进线电压丢失
故障。如果该信号为零，则表示未发生进线电
压丢失故障。

双整型 t/f

135 Power State 
Handler 电源状态处理程序正在执⾏的当前状态。 双整型 t/f

136 PwrStateCmd 从“电源状态机器”到“电源状态处理程序”
的指定状态。 双整型 t/f

140 Current Limit Stop 
Active

如果该信号不为零，则表示电流限制停止序列
激活。如果该信号为零，则表示电流限制停止
序列未激活。

双整型 t/f

141 Sequencer State 定序器的当前状态。 双整型 t/f
145 ActvPwmFreq 有源 PWM 频率 实型 Hz
146 MaxJuncTemp 热管理器中使用的最高允许结温。 实型 °C

155 RideThruRcvrLvl 表示发生掉电并恢复供电时 PWM 可以再次激
活的直流⺟线电压⽔平。 实型 VDC

156 RideThruStrtLvl 表示触发掉电保护模式的⺟线电压⽔平。 实型 VDC
157 VbusUnderVltgLvl 表示触发⺟线⽋压事件的设定电平。 实型 VDC

160 Theta_e 该信号为 Theta_e （电定子⻆度），以弧度
表示。 实型 弧度

170 IdSyncFdbk 磁通电流反馈。 实型 PkA
171 IqSyncFdbk 转矩电流反馈。 实型 PkA
172 VdSyncFdbk 该信号为 d 轴电压反馈。 实型 PkV
173 VqSyncFdbk 该信号为 q 轴电压反馈。 实型 PkV
180 VdsCmd 同步坐标系中的 D 轴电压指令。 实型 PkV
181 VqsCmd 同步坐标系中的 Q 轴电压指令。 实型 PkV
230 IdSyncRef 磁通电流命令。 实型 PkA
231 IqSyncRef 转矩命令。 实型 PkA
255 ActvCurLim 此为有效电流限值。 实型 PkA
269 OutputFreqUnFilt 这是未滤波的输出频率。 实型 Hz
270 VbusFrmFdbk 这是直流⺟线反馈。 实型 VDC
271 CurFdbkMag 这是输出电流反馈。 实型 A

表 4 - 端口 10 测试点代码 （续）
编号 名称 描述 数据类型 单位
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硬件测试点

测试点位于电源 I/O 板的背⾯ （图 70）。有关定标的详细信息，请联系罗克⻙尔
⾃动化客⼾支持和维护团队。

图 70 - PIOB 上的测试点

表 5 - PIOB 测试点
测试点名称 ⽤法 参考 工作范围
IL1 线路电流 L1 AGND -5…+5V DC
IL2 线路电流 L2 AGND -5…+5V DC
IL3 线路电流 L3 AGND -5…+5V DC
AGND
Iu 电机电流 u 相 AGND -10…+10V DC
Iw 电机电流 v 相 AGND -10…+10V DC
AGND
VL1 线路电压 L1 AGND -5…+5V DC
VL2 线路电压 L2 AGND -5…+5V DC
VL3 线路电压 L3 AGND -5…+5V DC
Vu 电机线电压 L1 AGND -5…+5V DC
Vv 电机线电压 L2 AGND -5…+5V DC
Vw 电机线电压 L3 AGND -5…+5V DC
VL11 预留
VL12 预留
VL13 预留
P5V_ANA 内部 5V 电源 AGND —
AGND
HECS_P24V +HECS 电源 HECS COM —
HECS_N24V -HECS 电源 HECS COM —
HECS COM
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将 DHCF 传送到替换 MCB 如果需要更换 PowerFlex 6000T 变频器上的 MCB （主控制板） ，则必须将当前
MCB 中的 DHCF （变频器硬件配置文件）传送到替换 MCB。这可以通过从当前
MCB 中取出 microSD 卡并将其插⼊新 MCB 来实现。microSD 卡包含 DHCF 的
备份，可在新 MCB 上电时加载。

MCB 只接受其之前“配对”到的 DHCF。如果替换的主控制板为全新状态，从未
安装在变频器中，则 MCB 会接受此 DHCF 并⾃动与其配对。如果替换的主控制
板曾安装在另⼀个变频器中，则其已与另⼀个 DHCF 配对，必须从该板中删除此
“配对”信息，其才能接受正在传输的 DHCF。以下步骤说明了如何将板内容恢
复为出厂设置并删除“配对”信息：

1. 断开产品电源。
2. 确认主控制板上没有 microSD 卡。
3. 找到主控制板上的 IP 地址开关。
4. 记下当前开关位置，以便在操作完成后将开关复位。
5. 将三个开关全部拨到位置 8，对应设定值 888。
6. 接通产品电源。
7. 等待 STS 指示灯变为红⾊闪烁，ENET 指示灯变为红⾊常亮。此步骤大约需

要两分钟。
8. 断开产品电源。
9. 将最后⼀个开关更改为位置 9，对应设定值为 889。
10. 再次接通产品电源。
11. 等待 STS 指示灯变为红⾊闪烁，ENET 指示灯变为红⾊常亮。此步骤大约需

要 16 分钟。
12. 断开产品电源。
13. 将 IP 地址开关拨到在步骤 4 中记下的位置。
14. 接通产品电源。

通过这些步骤将 DHCF“配对”信息删除后，所有参数设置都将复位为默认值。
此外，如果变频器包含 microSD 卡，则 DHCF 将在通电时传输。如果旧 MCB 中
没有 microSD 卡，则应遵循相同的程序从新 MCB 中删除任何先前的“配对”信
息，但必须使用 ControlFLASH Plus 软件加载有效的 DHCF。如果没有有效的
DHCF 文件，变频器将⽆法运⾏。请与 MV 技术支持团队联系以获取帮助。

安全擦除 带有9.001 及更高版本 TotalFORCE 控制固件版本 的 PowerFlex 6000T 变频器可
通过安全擦除功能复位。安全擦除功能将永久删除产品中的所有控制和网络配
置。该技术可保护产品免受任何数据恢复操作的影响。

使⽤安全擦除功能
• 当产品停用进⾏处置时。
• 当产品停用并改变用途时。
• 在返厂维修之前。
• 清除另⼀个变频器 MCB 的 DHCF 信息时。
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 第 3 章      故障处理
安全擦除步骤
1. 断开产品电源。
2. 找到主控制板上的三个 IP 地址开关。
3. 记下当前开关位置，以便在操作完成后将开关复位。

4. 将三个开关全部拨到位置 8，对应设定值 888。

5. 接通产品电源。
6. 等待 STS 指示灯变为红⾊闪烁，ENET 指示灯变为红⾊常亮。
7. 断开产品电源。
8. 将个位开关设置为位置 9，对应设定值为 889。
9. 接通产品电源。

执⾏安全擦除功能后,STS 指示灯和 ENET 指示灯呈红⾊并闪烁。
等待 ENET 指示灯变为红⾊常亮，此时表示安全擦除成功完成。完成此过程
大约需要 15 分钟。

10. 断开产品电源。

要将产品退回服务部门：
1. 将 IP 地址开关拨到在步骤 3 中记下的位置。
2. 接通产品电源。
3. 重新启用产品。

升级变频器固件 如果变频器固件从早期版本升级到 8.001 或更高版本，则升级时可以使用维护和
更换计数器。变频器和组件的早期计数器中的值用于设置新计数器中的初始值。
有关详细信息，请参阅第 25 ⻚的预测性维护。

要升级变频器固件，请按照以下说明进⾏操作：
1. 删除计算机中的“T3”文件夹。该文件夹的默认位置是

“C:\ProgramData\Rockwell\IDF\Data\”。
2. 启动 Connected Components Workbench 软件并连接到变频器。
3. 关闭控制桶并移除所有选项卡。
4. 启动控制桶并连接到 Connected Components Workbench 软件中的变频器。

接受新配置。
5. 使用 ControlFLASH Plus 软件快速更新新固件。
6. 在 Connected Components Workbench 软件中连接到变频器。
7. 关闭控制桶并重新安装所有选项卡。
8. 启动控制桶并连接到 Connected Components Workbench 软件中的变频器。

接受新配置。
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 第 3 章          故障处理
更新 eHIM 模块上增强型 
HIM 软件

以下步骤介绍了如何在 eHIM 模块上安装增强型 HIM 软件更新程序：
1. 断开 eHIM 模块的电源。
2. 从产品上拆下 eHIM 模块的以太网连接器。
3. 将以太网连接器与某个网络连接。如有需要，更改 IP 地址设置。在此之前，

请将现有设置记录下来，以便在该步骤结束时将其复原。
4. 从罗克⻙尔⾃动化产品兼容性与下载中心 (PCDC)（地址：rok.auto/pcdc）

将最新版本的增强型 HIM 软件下载到本地“下载”文件夹中。
5. 软件下载完成后，关闭 eHIM 模块电源，从网络中删除以太网连接器。
6. 打开 eHIM 模块电源。
7. 转到“下载”文件夹，双击文件

“EnhancedHIM.Installer.Bootstrapper.exe”。
8. 按照屏幕上的安装说明完成增强型 HIM 软件更新程序。
9. 将 eHIM 模块的以太网连接器与产品连接。如果需要，恢复步骤 3 中的记录

的 IP 地址设置。

如果由于某种原因⽆法采用此方法，PCDC 上的“增强 HIM (eHIM)”下载包中可
提供其他升级方法说明。

处置指南 设备包含各种类型的存储器，用于存储设备和网络设置、来⾃嵌⼊式解决方案的
信息以及用⼾数据。存储器的类型以及每个存储器中的数据类型如下所示。

• 易失性存储器 – 某些设备使用随机存取存储器 (RAM) 来临时缓冲用⼾
数据。

• ⾮易失性存储器 – 某些设备使用 EEPROM 或 NAND ⾮易失性存储器来存储
操作系统、设备设置和网络信息。

• SD 卡存储器 – 某些设备支持使用 SD 卡来存储用⼾数据。

处理此类数据：
• 如果有电池，请取出电池并等待剩余电量耗尽。
• 将设备重置为默认出厂设置。

有关说明，请参阅设备的用⼾文档。

在高度安全的环境中，可能需要额外的步骤来验证⼀旦控制器从本地移除后就⽆
法访问控制器上的机密数据。在处置控制器之前，请考虑以下列⼀项或多项操作：

• 消磁 – 用磁场冲洗设备，删除存储的数据
• 挤压 – 挤压设备，使其部件破碎，⽆法读取。
• 磨碎 - 将设备粉碎成金属碎片

为帮助确保所有数据均被删除，要从物理上销毁每个存储了数据的存储设备。
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 第 3 章          故障处理
技术支持选项 致电技术支持团队前的准备工作

联系技术支持团队前，请准备好提供下列信息：
• 订单号
• 产品目录号和变频器系列号 （如适用）
• 产品序列号
• 固件版本
• 0:610 [上次故障代码] 中列出的故障代码
• 已安装选件和端口分配

同时还需准备：
• 当前应用项目的描述
• 问题的详细描述
• 变频器安装的简要历史记录
• 首次安装情况 （产品尚未运⾏）
• 后续安装情况 （产品已运⾏）

下列参数中包含的数据将有助于对故障变频器进⾏初步诊断。您可使用下表记录
每个所列参数提供的数据。

技术支持向导

如果您已使用 Connected Components Workbench 软件 （版本 10 或更高版
本）连接到变频器，即可运⾏技术支持向导收集信息，方便对变频器和/或外设进
⾏故障诊断。向导保存的信息可以另存为文本文件，然后通过电子邮件发送至远
程技术支持联系⼈。
\

参数编号 参数名称 参数数据
0:610 上次故障代码
10/11:460 条件状态 A
10/11:461 故障状态 A
10/11:462 故障状态 B
10/11:465 报警状态 A
10/11:466 报警状态 B
10/11:467 类型 2 报警

重要信息 当启动了控制栏时，⽆法访问 “ 技术支持 ” 向导。
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附录 A

PowerFlex 6000T 控制框图

以下各⻚的流程框图显示了 PowerFlex 6000T 变频器控制算法。

表 6 - 6000T 整流器框图
框图 ⻚码
计量转换器 85
线路侧整流器数据 86

表 7 - 6000T 逆变器控制框图
框图 ⻚码
磁通⽮量概览 87
可变频率设定值 (SV) 概览 88
计量逆变器 89
速度基准值概览 90
速度基准值选择 91
速度基准值 - 所有 92
速度基准值 – 磁通⽮量 93
速度调节器 – 磁通⽮量 94
转矩概览 95
转矩基准值选择 96
负载观测器 97
摩擦补偿 98
转矩基准值 99
转矩滤波器 100
转矩控制 – 电流，适用于感应电机 101
过程控制 1 102
过程控制 2 103
MOP 控制 104
22 系列输⼊和输出 – 数字量 105
22 系列输⼊和输出 – 模拟量 106
11 系列输⼊和输出 – 数字量 107
11 系列输⼊和输出 – 模拟量 108
控制逻辑 109
变频器过载 110
电机过载 111
高速趋势向导 112
罗克⻙尔⾃动化出版物 6000-PM100C-ZH-P - 2023 年 3 月 83



附录 A          PowerFlex 6000T 控制框图
框图规范和定义

标⺓值 (PU) 单位制的定义：
1.0 PU 位置 = 基本速度条件下的每秒⾏程
1.0 PU 速度 = 电机基本速度
1.0 PU 转矩 = 电机基本转矩

只读参数

读 / 写参数

只读参数，带位枚举

读 / 写参数，带位枚举

提供其他信息。

变频器参数 选件模块参数 需要端口号。

图例：

( ) =
XX[ ] =

=

‘d’ =

‘X:YY’=

TP0000 =

枚举参数
⻚⾯和坐标

例如，Tst [A2] = ⻚⾯ Tst，第 A 列，第 2 ⾏

常量值

前缀为诊断项号
 例如，d33 = 诊断项 33

端口 X 中的参数

软件测试点 （名称和编号）

* 注释及重要信息：

(1) 这些框图仅供参考，并不能准确反映
所有逻辑控制信号；框图中大致标注了
实际功能。并不保证这些图表的精确性。

PowerFlex 6000T - 磁通⽮量
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附录 A          PowerFlex 6000T 控制框图
线路侧整流器控制框图
图 71 - 计量转换器
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附录 A          PowerFlex 6000T 控制框图
图 72 - 线路侧整流器数据
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附录 A          PowerFlex 6000T 控制框图
电机侧逆变器控制框图
图 73 - 磁通⽮量概览
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附录 A          PowerFlex 6000T 控制框图
图 74 - 可变频率设定值 (SV) 概览
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附录 A          PowerFlex 6000T 控制框图
图 75 - 计量逆变器
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附录 A          PowerFlex 6000T 控制框图
图 76 - 速度基准值概览
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附录 A          PowerFlex 6000T 控制框图
图 77 - 速度基准值选择

18
00

VR
ef

 A
 S

el

18
14

Pr
es

et
 S

pe
ed

 1

18
15

Pr
es

et
 S

pe
ed

 2

18
16

Pr
es

et
 S

pe
ed

 3

18
17

Pr
es

et
 S

pe
ed

 4

18
18

Pr
es

et
 S

pe
ed

 5

18
19

Pr
es

et
 S

pe
ed

 6

18
20

Pr
es

et
 S

pe
ed

 7

18
01

VR
ef

 A
 S

tp
t

x

18
50

Re
fA

 T
rm

Pc
t S

el

Re
fA

 T
rim

Pc
t S

tp
t

18
04

VR
ef

 A
 M

ul
t

+
x

( R
ef

 A
 A

ut
o 

)

( R
ef

 B
 A

ut
o 

)

( 
Pr

es
et

 S
pe

ed
 3

 )

( 
Pr

es
et

 S
pe

ed
 4

 )

( 
Pr

es
et

 S
pe

ed
 5

 )

( 
Pr

es
et

 S
pe

ed
 6

)

( 
Pr

es
et

 S
pe

ed
 7

)

18
16

18
17

18
18

18
19

18
20

VR
ef

 B
 S

el
18

07

x
18

11

x

VR
ef

 B
 M

ul
t

+

( D
PI

 P
rt

1 
M

an
 )

( D
PI

 P
rt

2 
M

an
 )

( D
PI

 P
rt

3 
M

an
 )

( D
PI

 P
rt

4 
M

an
 )

( D
PI

 P
rt

5 
M

an
 )

( D
PI

 P
rt

6 
M

an
 )

1 2 3 4 5 6

B
A

D
C

F
H

E
G

I

0:
21

4

0:
21

5

0:
21

6

0:
21

7

0:
21

8

0:
21

9

18
34

En
c 

VR
ef

0:
21

4

0:
21

5

0:
21

6

0:
21

7

0:
21

8

0:
21

9

Po
rt

 1
 R

ef
er

en
ce

Po
rt

 2
 R

ef
er

en
ce

Po
rt

 3
 R

ef
er

en
ce

Po
rt

 4
 R

ef
er

en
ce

Po
rt

 5
 R

ef
er

en
ce

Po
rt

 6
 R

ef
er

en
ce

D
is

ab
le

d 
(0

)

18
51

D
is

ab
le

d 
(0

)

D
is

ab
le

d 
(0

)

35
0

18
70

Ve
lT

rim
Pc

tR
ef

Sr
c

18
71

Ve
l T

rim
 S

ou
rc

e

O
pt

io
n 

Po
rt

s:
A

na
lo

g,
 E

th
er

N
et

 

0:
21

4

0:
21

5

0:
21

6

0:
21

7

0:
21

8

0:
21

9

Po
rt

 1
 R

ef
er

en
ce

Po
rt

 2
 R

ef
er

en
ce

Po
rt

 3
 R

ef
er

en
ce

Po
rt

 4
 R

ef
er

en
ce

Po
rt

 5
 R

ef
er

en
ce

Po
rt

 6
 R

ef
er

en
ce

A
nl

g 
In

1 
Po

rt
Va

l
(o

pt
io

n 
po

rt
)

A
nl

g 
In

2 
Po

rt
Va

l
(o

pt
io

n 
po

rt
)

18
90

VR
ef

 S
el

 S
ts

0:
46

Ve
lo

ci
ty

 U
ni

ts

D
ef

au
lt

18
23

M
O

P 
Re

fe
re

nc
e

35
4

11
10

14
M

ot
or

 S
id

e 
St

s 
1

12
13 Re

f 
Bi

t 3
Re

f 
Bi

t 2
Re

f 
Bi

t 1
Re

f 
Bi

t 0

9 M
an

Re
f 

Bi
t 4

( D
I M

an
 S

el
 )

( A
lt 

M
an

 S
el

 )

0:
14

7
D

I M
an

 R
ef

 S
el

Ve
lo

ci
ty

 R
ef

er
en

ce
 S

el
ec

tio
n 

(V
Re

f S
el

)

18
02

18
03

VR
ef

A
 A

nl
gH

i

VR
ef

A
 A

nl
gL

o

*

   
   

 

7654321 17 18 19 20 21 22 16 310

*

18
40

18
41

D
I M

an
Re

f A
nl

gH
i

D
I M

an
Re

f A
nl

gL
o

* *

18
52

18
53

Re
fA

 T
rm

Pc
t A

nH
i

Re
fA

 T
rm

Pc
t A

nL
o

*

D
ef

au
lt

18
55

Re
fA

 T
rim

 S
el

Re
fA

 T
rim

 S
tp

t
18

56

D
is

ab
le

d 
(0

)

0:
21

4

0:
21

5

0:
21

6

0:
21

7

0:
21

8

0:
21

9

Po
rt

 1
 R

ef
er

en
ce

Po
rt

 2
 R

ef
er

en
ce

Po
rt

 3
 R

ef
er

en
ce

Po
rt

 4
 R

ef
er

en
ce

Po
rt

 5
 R

ef
er

en
ce

Po
rt

 6
 R

ef
er

en
ce

A
nl

g 
In

1 
Po

rt
Va

l
(o

pt
io

n 
po

rt
)

A
nl

g 
In

2 
Po

rt
Va

l
(o

pt
io

n 
po

rt
)

18
57

18
58

Re
fA

 T
rim

 A
nH

i

Re
fA

 T
rim

 A
nL

o

*

D
ef

au
lt

Pa
ra

m
et

er
Se

le
ct

io
n

Pa
ra

m
et

er
Se

le
ct

io
n

Pa
ra

m
et

er
Se

le
ct

io
n

Pa
ra

m
et

er
Se

le
ct

io
n

18
35

A
lt 

M
an

 R
ef

 S
el

18
36

18
37

A
lt 

M
an

 R
ef

 A
nH

i

A
lt 

M
an

 R
ef

 A
nL

o
Pa

ra
m

et
er

Se
le

ct
io

n

Pa
ra

m
et

er
Se

le
ct

io
n

18
08

VR
ef

 B
 S

tp
t

18
09

VR
ef

B 
A

nl
gH

i
18

10
VR

ef
B 

A
nl

gL
o

O
th

er
 R

ef
 S

ou
rc

es

Re
fB

 T
rm

Pc
t S

el
18

60

D
is

ab
le

d 
(0

)

*
Pa

ra
m

et
er

Se
le

ct
io

n

18
61

Re
fB

 T
rm

Pc
t S

tp
t

18
62

Re
fB

 T
rm

Pc
t A

nH
i

18
63

Re
fB

 T
rm

Pc
t A

nL
o

O
th

er
 R

ef
 S

ou
rc

es

Re
fB

 T
rim

 S
el

18
65

D
is

ab
le

d 
(0

)

*
Pa

ra
m

et
er

Se
le

ct
io

n

18
66

Re
fB

 T
rim

 S
tp

t

18
67

Re
fB

 T
rim

 A
nH

i
18

68
Re

fB
 T

rim
 A

nL
o

O
th

er
 R

ef
 S

ou
rc

es

M
O

P 
[G

3]

Fd
bk

 [H
5]

‘d
’ P

re
fix

 R
ef

er
s t

o 
D

ia
gn

os
tic

 It
em

 N
um

be
r (

ex
. d

33
) –

 R
ef

er
en

ce
 S

ym
bo

l L
eg

en
d

* 
N

ot
e:

 A
na

lo
g 

H
i, 

Lo
 

sc
al

in
g 

on
ly

 u
se

d 
w

he
n 

A
na

lo
g 

In
pu

t i
s 

se
le

ct
ed

VR
ef

 S
el

VR
ef

 S
ou

rc
e

VR
ef

 A
ll 

[A
1]

0

0:
47

Ve
l U

ni
ts

 A
ct

计
量

转
换

器
计

量
逆

变
器

速
度

基
准

值
 –

 磁
通

⽮
量

负
载

观
测

器
转

矩
控

制
 –

 电
流

，
适

用
于

感
应

电
机

22
 系

列
输

⼊
和

输
出

 –
 

数
字

量
控

制
逻

辑

线
路

侧
整

流
器

数
据

速
度

基
准

值
概

览
速

度
调

节
器

 –
 磁

通
⽮

量
摩

擦
补

偿
过

程
控

制
 1

22
 系

列
输

⼊
和

输
出

 –
 

模
拟

量
变

频
器

过
载

磁
通

⽮
量

概
览

速
度

基
准

值
选

择
转

矩
概

览
转

矩
基

准
值

过
程

控
制

 2
11

 系
列

输
⼊

和
输

出
 –

 
数

字
量

电
机

过
载

可
变

频
率

设
定

值
 (S

V)
 

概
览

速
度

基
准

值
 - 

所
有

转
矩

基
准

值
选

择
转

矩
滤

波
器

M
O

P 
控

制
11

 系
列

输
⼊

和
输

出
 –

 
模

拟
量

高
速

趋
势

向
导

罗克⻙尔⾃动化出版物 6000-PM100C-ZH-P - 2023 年 3 月 91



附录 A          PowerFlex 6000T 控制框图
图 78 - 速度基准值 - 所有
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附录 A          PowerFlex 6000T 控制框图
图 79 - 速度基准值 – 磁通⽮量
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附录 A          PowerFlex 6000T 控制框图
图 80 - 速度调节器 – 磁通⽮量
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附录 A          PowerFlex 6000T 控制框图
图 81 - 转矩概览
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附录 A          PowerFlex 6000T 控制框图
图 82 - 转矩基准值选择
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附录 A          PowerFlex 6000T 控制框图
图 83 - 负载观测器
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附录 A          PowerFlex 6000T 控制框图
图 84 - 摩擦补偿
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附录 A          PowerFlex 6000T 控制框图
图 85 - 转矩基准值
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附录 A          PowerFlex 6000T 控制框图
图 86 - 转矩滤波器
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附录 A          PowerFlex 6000T 控制框图
图 87 - 转矩控制 – 电流，适⽤于感应电机
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附录 A          PowerFlex 6000T 控制框图
图 88 - 过程控制 1
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附录 A          PowerFlex 6000T 控制框图
图 89 - 过程控制 2
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附录 A          PowerFlex 6000T 控制框图
图 90 - MOP 控制
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附录 A          PowerFlex 6000T 控制框图
图 91 - 22 系列输⼊和输出 – 数字量
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附录 A          PowerFlex 6000T 控制框图
图 92 - 22 系列输⼊和输出 – 模拟量

1 2 3 4 5 6

B
A

D
C

F
H

E
G

I

A
D

C
+ -+ -

A
nl

g 
In

 T
yp

e

Vo
lta

ge

Cu
rr

en
t

Lo
ss

D
et

ec
tio

n

53
A

nl
g 

In
0 

Ls
sA

ct
n

A
nl

g 
In

 S
qr

t

Le
ad

 L
ag

(k
n 

* 
s)

 +
 w

n
s +

 w
n

55

56

A
nl

g 
In

0 
Fi

lt 
G

n

A
nl

g 
In

0 
Fi

lt 
BW

In
-L

o
H

i-L
o

Sc
al

e

51 52

A
nl

g 
In

0 
Lo

A
nl

g 
In

0 
H

i

50

A
nl

g 
In

0 
Va

lu
e

45
0

46
0

Sq
ua

re
Ro

ot

V/
m

A

V/
m

A

V/
m

A

49
1

A
nl

g 
In

 L
os

s 
St

s

Lo
ss

Sc
al

ed
 

Va
lu

e

3210 4 5 6 7 8

A
la

rm

Fl
t C

on
tin

ue

Fl
tC

oa
st

St
op

Fl
t R

am
pS

to
p

Fl
t C

L 
St

op

H
ol

d
In

pu
t

Se
t I

np
ut

 L
o

Se
t I

np
ut

 H
i

Pr
e 

Sc
al

ed
 

Va
lu

e

A
D

C
+ -+ -

A
nl

g 
In

 T
yp

e

Vo
lta

ge

Cu
rr

en
t

Lo
ss

D
et

ec
tio

n

63
A

nl
g 

In
1 

Ls
sA

ct
n

A
nl

g 
In

 S
qr

t

Le
ad

 L
ag

(k
n 

* 
s)

 +
 w

n
s 

+
 w

n

65

66

A
nl

g 
In

1 
Fi

lt 
G

n

A
nl

g 
In

1 
Fi

lt 
BW

In
-L

o
H

i-L
o

Sc
al

e

61 62

A
nl

g 
In

1 
Lo

A
nl

g 
In

1 
H

i

60

A
nl

g 
In

1 
Va

lu
e

45
1

46
1

Sq
ua

re
Ro

ot

V/
m

A

V/
m

A

V/
m

A

49
2

A
nl

g 
In

 L
os

s 
St

s

Lo
ss

Sc
al

ed
 

Va
lu

e

3210 4 5 6 7 8

A
la

rm

Fl
t C

on
tin

ue

Fl
tC

oa
st

St
op

Fl
t R

am
pS

to
p

Fl
t C

L 
St

op

H
ol

d
In

pu
t

Se
t I

np
ut

 L
o

Se
t I

np
ut

 H
i

Pr
e 

Sc
al

ed
 

Va
lu

e

Ig
no

re

Ig
no

re

A
bs 71

0

82

D
A

C

70
0

+ -

Vo
lta

ge

Cu
rr

en
t

+ -

80

78 79

81
A

nl
g 

O
ut

 A
bs

A
na

lo
g 

O
ut

 T
yp

e
A

nl
g 

O
ut

0 
H

i

A
nl

g 
O

ut
0 

Lo

A
nl

g 
O

ut
0 

D
at

aH
i

A
nl

g 
O

ut
0 

D
at

aL
o

A
nl

g 
O

ut
0 

Va
l

In
-L

o
H

i-L
o

Sc
al

e

V/
m

A

V/
m

A

V/
m

A

77

A
nl

g 
O

ut
0 

D
at

a

A
nl

g 
O

ut
0 

Se
l

75

76

O
th

er
 R

ef
 S

ou
rc

es

A
nl

g 
O

ut
0 

St
pt

A
bs 71

1

92

D
A

C

70
1

+ -

Vo
lta

ge

Cu
rr

en
t

+ -

90

88 89

91
A

nl
g 

O
ut

 A
bs

A
na

lo
g 

O
ut

 T
yp

e
A

nl
g 

O
ut

1 
H

i

A
nl

g 
O

ut
1 

Lo

A
nl

g 
O

ut
1 

D
at

aH
i

A
nl

g 
O

ut
1 

D
at

aL
o

A
nl

g 
O

ut
1 

Va
l

In
-L

o
H

i-L
o

Sc
al

e

V/
m

A

V/
m

A

V/
m

A

87

A
nl

g 
O

ut
1 

D
at

a

A
nl

g 
O

ut
1 

Se
l

85

86
A

nl
g 

O
ut

1 
St

pt

O
ut

pu
ts

In
pu

ts
22

-S
er

ie
s I

np
ut

s &
 O

ut
pu

ts
 –

 
An

al
og

 (2
2-

Se
rie

s I
O

 A
na

lo
g)

Pa
ra

m
et

er
Se

le
ct

io
n

O
th

er
 R

ef
 S

ou
rc

es
Pa

ra
m

et
er

Se
le

ct
io

n

O
pt

io
n 

M
od

ul
e 

Pa
ra

m
et

er
s 

–
 R

ef
er

en
ce

 S
ym

bo
l L

eg
en

d

计
量

转
换

器
计

量
逆

变
器

速
度

基
准

值
 –

 磁
通

⽮
量

负
载

观
测

器
转

矩
控

制
 –

 电
流

，
适

用
于

感
应

电
机

22
 系

列
输

⼊
和

输
出

 –
 

数
字

量
控

制
逻

辑

线
路

侧
整

流
器

数
据

速
度

基
准

值
概

览
速

度
调

节
器

 –
 磁

通
⽮

量
摩

擦
补

偿
过

程
控

制
 1

22
 系

列
输

⼊
和

输
出

 –
 

模
拟

量
变

频
器

过
载

磁
通

⽮
量

概
览

速
度

基
准

值
选

择
转

矩
概

览
转

矩
基

准
值

过
程

控
制

 2
11

 系
列

输
⼊

和
输

出
 –

 
数

字
量

电
机

过
载

可
变

频
率

设
定

值
 (S

V)
 

概
览

速
度

基
准

值
 - 

所
有

转
矩

基
准

值
选

择
转

矩
滤

波
器

M
O

P 
控

制
11

 系
列

输
⼊

和
输

出
 –

 
模

拟
量

高
速

趋
势

向
导

106 罗克⻙尔⾃动化出版物 6000-PM100C-ZH-P - 2023 年 3 月



附录 A          PowerFlex 6000T 控制框图
图 93 - 11 系列输⼊和输出 – 数字量
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附录 A          PowerFlex 6000T 控制框图
图 95 - 控制逻辑
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附录 A          PowerFlex 6000T 控制框图
图 96 - 变频器过载
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附录 A          PowerFlex 6000T 控制框图
图 97 - 电机过载
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附录 A          PowerFlex 6000T 控制框图
图 98 - 高速趋势向导
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索引
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框图 108
11 系列输⼊和输出 - 数字量

框图 107
22 系列输⼊和输出 - 模拟量

框图 106
22 系列输⼊和输出 - 数字量

框图 105

B
变频器过载

框图 110
变频器将不

更改电机方向 76
加速 75
启动 75

变频器将不会
更改速度 75

变频器状态 69

C
参数

基本视图 57, 58
结构 56
说明和编程 55

参数访问权限
解释 56

测量
框图 85

测量信号
框图 89

常⻅故障，故障排除 75
磁通⽮量概览

框图 87

D
电机

运转不稳定 76
电机方向

问题 76
电机过载

框图 111, 112

F
负载观测器

框图 97

G
更换 MCB 79
故障处理 63
故障排除

常⻅故障 75
过程控制 1

框图 102
过程控制 2

框图 103

J
基本参数视图 57, 58
技术支持

联系 82

K
可变频率设定值 (SV) 概览

框图 88
控制逻辑

框图 109
框图 83

11 系列输⼊和输出 - 模拟量 108
11 系列输⼊和输出 - 数字量 107
22 系列输⼊和输出 - 模拟量 106
22 系列输⼊和输出 - 数字量 105
变频器过载 110
测量 85
测量信号 89
磁通⽮量概览 87
电机过载 111, 112
负载观测器 97
过程控制 1 102
过程控制 2 103
可变频率设定值 (SV) 概览 88
控制逻辑 109
MOP 控制 104
摩擦补偿 98
速度调节器 – 磁通⽮量 94
速度基准值 – 磁通⽮量 93
速度基准值 – 全部 92
速度基准值概览 90
速度基准值选择 91
线路侧整流器数据 86
转矩概览 95
转矩基准值 99
转矩基准值 - 电流 IM、SPM 101
转矩基准值选择 96
转矩滤波器 100

L
LED 69

M
MOP 控制

框图 104
摩擦补偿

框图 98

Q
启动

问题 75

S
数据链路

添加问题 76
速度调节器 – 磁通⽮量

框图 94
速度基准值 – 磁通⽮量

框图 93
罗克⻙尔⾃动化出版物 6000-PM100C-ZH-P - 2023 年 3 月 113



索引          
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