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1 介绍  
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1.1 一般信息 
Pos: 12 /Anl eitungen/Elektroni k/POSIC ON/1. Einl eitung/D okumentation [POSICON ] @ 14\mod_1479987697147_388.docx @ 2308098 @ 3 @ 1 
 

1.1.1 文件  

名称： BU 0510 

物料号：  6075118 

系列：  POSICON的  

 NORDAC PRO和  (SK 530E ... SK 535E) 

 NORDAC PRO系列变频器
 

(SK 540E ... SK 545E) 

 
Pos: 14 /Anl eitungen/Elektroni k/POSIC ON/1. Einl eitung/D okumenthistorie [POSIC ON: SK 5xxE] @ 14\mod_1479987696548_388.docx @ 2308062 @ 3 @ 1 
 

1.1.2 文件历史  
 

发布  系列  版本  备注  

订货号   软件  

BU 0510, 
2007年6月  

SK 530E … SK 535E V 1.6 R0 首次发布  

6075102/ 2307 
BU 0510, 
2011年9月  

SK 530E … SK 535E V 2.0 R0 • 

 
• “飞剪”技术功能，  
• 

 
 • 各种修改  

6075102/ 3911 SK 540E … SK 545E V 2.0 R0 

BU 0510, 
2016年11月  

SK 530E … SK 535E V 3.1 R1 • 剩余路径定位技术功能
 

• 
 

• 大量修改  

 6075102/ 4816 SK 540E … SK 545E V 2.3 R2 

    
 
Pos: 15 /Anl eitungen/Elektroni k/Bussysteme/1. Einführung/Urheberrechtsver mer k @ 13\mod_1476364057823_388.docx @ 2265425 @ 3 @ 1  

1.1.3 版权声明  
作为本手册所述设备或功能的必需组成部分，本文件必须以适当形式提供给所有用户。

 禁止编辑、修改或以其它方式使用本文件。
 

Pos: 16 /Allgemein/Allgemeing ültige M odul e/---------Seitenumbruch kompakt --------- @ 13\mod_1476369695906_0.docx @ 2265495 @  @ 1 
 

    

实现将带有通用编码器接口的SK 54xE系列用
于SIN/COS、Hiperface、EnDat 2.1、SSI和
BISS编码器，

HTL编码器现在可用于定位 相应参数的补充
（P618，P619，P620）

静态位置从15扩展到63（对于SK 54xE      4x63
位置，取决于参数集设置）
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Pos: 17 /Anl eitungen/Elektroni k/Bussysteme/1. Einführung/Her ausgeber @ 8\mod_1441371998467_388.docx @ 2235820 @ 3 @ 1  

1.1.4 出版人  
 

诺德（中国）传动设备有限公司  
Getriebebau-Nord-Straße 1 

22941 Bargteheide, Germany  

http://www.nord.com/ 

电话：+49 (0) 45 32 / 289-0

传真：+49 (0) 45 32 / 289-2253 
Pos: 18 /Anl eitungen/Elektroni k/POSIC ON/1. Einl eitung/Zu diesem H andbuch [POSICON ] @ 14\mod_1479993048787_388.docx @ 2308170 @ 3 @ 1 
 

1.1.5 关于本使用手册  

 

 

 

Pos: 20 /Anl eitungen/Elektroni k/POSIC ON/1. Einl eitung/Mitgel tende D okumente [POSICON, PLC] @ 14\mod_1479993719061_388.docx @ 2308206 @ 2 @ 1 
 

1.2 其它适用文件  

   

Pos: 21 /Allgemein/Allgemeing ültige M odul e/---------Seitenumbruch kompakt --------- @ 13\mod_1476369695906_0.docx @ 2265495 @  @ 1 
 

   

本使用手册旨在帮助您设置由诺德（中国）传动设备有限公司（缩写为诺德）制造的变频器的定位应
用。本手册适用于计划、安装和设置定位应用的所有合格的电气技术人员（     第2.2节“人员资格的选
拔”）。本手册信息的前提是受委托从事这项工作的合格的电气技术人员熟悉使用电子驱动技术，尤其
是使用诺德制造的设备。

本手册仅包含诺德（中国）传动设备有限公司制造的变频器的POSICON技术功能信息和说明以及相关附
加信息。

本文件仅与所用变频器的操作说明结合使用才有效。驱动应用的安全调试取决于本文件所含信息的可用
性。文件清单请见       第9.2节“文件和软件”。

必要文件请在www.nord.com查找。



POSICON定位控制 – SK 500E系列补充使用手册   

10  BU 0510 CN-4816 

 
 
Pos: 22 /Anl eitungen/Elektroni k/Bussysteme/1. Einführung/!Abschnitt  Dars tell ungskonventi onen @ 8\mod_1441373607811_388.docx @ 2235851 @ 2 @ 1 
 

1.3 陈述约定  
Pos: 23 /Anl eitungen/Elektroni k/Bussysteme/1. Einführung/War nhi nweise @ 8\mod_1441373791790_388.docx @ 2235882 @ 33 @ 1 
 

1.3.1 预警信息  
用户和总线接口的安全预警信息如下所示：  
 

 危险  

此预警信息提示有危险，可能导致个人重伤，或者死亡。  
 

 警告   

此预警信息提示有危险，可能导致个人重伤，或者死亡。  
 

 警示   

此预警信息提示有危险，可能导致个人轻伤或者中度损伤。  
 

注意   

此警告提示材料损坏。  
 

1.3.2 其它信息  
 

 信息   
此信息显示提示和重要信息。  

 
Pos: 25 /Anl eitungen/Elektroni k/Bussysteme/2. Sicherheit/!Kapitel  Sicher hei t @ 8\mod_1441952463663_388.docx @ 2236460 @ 1 @ 1 
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2 安全事项 
Pos: 27 /Anl eitungen/Elektroni k/POSIC ON/2. Sicherheit /Besti mmungsgemäße Ver wendung [POSIC ON] @ 14\mod_1479994530918_388.docx @ 2308242 @ 2 @ 1  

2.1 预期用途  

    
 

 

Pos: 28 /Anl eitungen/Elektroni k/POSIC ON/2. Sicherheit /Auswahl und Qualifi kati on des Personals [POSIC ON] @ 14\mod_1479994531376_388.docx @ 2308278 @ 233 @ 1 
 

2.2 人员资格的选拔  

 

 
 

2.2.1 合格人员  

 

 

2.2.2 合格的电气技术人员  
电气技术人员是指因其技术培训和经验而具备足够下列知识的人员

 • 接通、关断、隔离、接地和标记电源电路和设备,
 • 根据规定的安全标准正确维护和使用保护装置。

 • 对受伤人员进行紧急处理。  
Pos: 29 /Allgemein/Allgemeing ültige M odul e/---------Seitenumbruch kompakt --------- @ 13\mod_1476369695906_0.docx @ 2265495 @  @ 1 
 

   

诺德（中国）传动设备有限公司的POSICON技术功能是用于诺德制造的变频器的软件辅助功能扩展。它
是变频器不可缺少的部分，缺少它变频器将无法使用。因为这个原因，相关使用手册中相关变频器的具体
安全信息（请见       第9.2节“文件和软件”）的适用不受限制。

POSICON技术功能本质上是具有利用诺德制造的变频器实现定位功能的复杂驱动应用的解决方案。

POSICON技术功能只能由合格的电气技术人员进行调试。这些电气技术人员必须具备与技术功能、电子
驱动技术和所使用的配置辅助（例如NORD CON软件）,以及与驱动应用相关联使用的外围设备（包括控
制器）的必要知识。

此外，合格的电气技术人员还必须熟悉传感器和电子驱动技术的安装、调试和操作，以及适用于使用地点
的所有事故预防规定、指南和法律。

合格人员包括因其专业培训和经验而在专业领域有足够知识，并熟悉相关职业安全和事故预防规定以及公
认技术规则的人员。

这些人员必须经授权执行系统操作员的必要工作。
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Pos: 31 /Anl eitungen/Elektroni k/POSIC ON/2. Sicherheit /Sicher hei tshi nweise [POSICON , PLC] @ 14\mod_1479994531814_388.docx @ 2308316 @ 2 @ 1 
 

2.3 安全信息  
 

 

 

Pos: 33 /Anl eitungen/Elektroni k/POSIC ON/3. Elektrischer Anschl uss/!El ektrischer Anschluss_Ü berschrift  @ 14\mod_1480330614897_388.docx @ 2308449 @ 1 @ 1 
 

    

仅将诺德（中国）传动设备有限公司的技术功能POSICON定位控制和变频器用于      第2.1节“预期用途”
中所述的预期用途。

请遵守本使用手册中的说明，以确保安全使用技术功能。

仅以技术上未修改的形式调试变频器，且必须装配必要的盖子。注意所有连接和电缆都处于良好状况。

变频器的操作和使用必须只能由合格人员执行，       第2.2节“人员资格的选拔”。
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3 电气连接  
Pos: 34 /Anl eitungen/Elektroni k/FU  und Starter/1. Allgemei nes/Sicherheits- und Installati onshi nweise/Sicher heitshi nweise/verschiedene/WARNUNG - El ektrischer Schlag ( nicht unter Spannung ar beiten) @ 14\mod_1480331381423_388.docx @ 2308485 @  @ 1  

 警告  触电  

触碰导电部件可能会导致触电和严重或可能致命的伤害。  
• 在开始安装工作之前，断开变频器与电源的连接。  
• 仅在已断开电源的设备上工作。  
 
Pos: 35 /Anl eitungen/Elektroni k/FU  und Starter/1. Allgemei nes/Sicherheits- und Installati onshi nweise/Sicher heitshi nweise/verschiedene/WARNUNG - El ektrischer Schlag ( Wartezeit) @ 14\mod_1480332099956_388.docx @ 2308520 @  @ 1 
 

 警告  触电  

变频器在关断电源后会携带危险电压长达5分钟。  
• 仅在关断主电源（断开）后等待至少5分钟之后才能开始工作。

 
 
Pos: 36 /Anl eitungen/Elektroni k/POSIC ON/3. Elektrischer Anschl uss/!El ektrischer Anschluss_Text @ 14\mod_1480332306236_388.docx @ 2308555 @  @ 1 
 

只有当变频器接收到驱动单元电流位置的及时反馈时，才能使用变频器的位置控制。  
 编码器通常用于检测电流位置。

 
Pos: 76 /Anl eitungen/Elektroni k/POSIC ON/3. Elektrischer Anschl uss/Anschl uss  am Gerät [SK 5xxE] @ 14\mod_1480338293909_388.docx @ 2308662 @ 2 @ 1 
 

3.1 连接到设备   
Pos: 77 /Anl eitungen/Elektroni k/FU  und Starter/2. M ontage und Ins tall ati on/El ektrischer Anschluss /SK 500E/El ektrischer Anschluss - Ü bersicht Kl emmen [SK 5xxE] @ 0\mod_1325863603644_388.docx @ 6055 @  @ 1 
 

 

型号1 - 4 型号5 - 7 型号8以上  

   
1 = 电源连接  L1, L2/N, L3, PE X1 型号8以上：  X1.1, X1.2 
2 = 电机连接  U, V, W, PE X2 型号8以上：  X2.1, X2.2 
3 = 多功能继电器  1 - 4 X3   
4 = 制动电阻  +B, -B X2 型号8以上：  X30 
5 = 直流 - 链接电路 -直流 X2 型号8以上：+ DC, - DC   X32 
6 = 控制端子  AIN的IOs, GND, 24Vout, IG, DIP   X4, X5, X6, X7, X14  
7 = 技术单元      
8 = 链路扼流圈    型号8以上：-DC, CP, PE  X31 

 

   

根据变频器的型号，电源电缆和控制电缆的连接端子位于不同的位置。根据变频器的配置，不存在各种端
子。
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型号1 - 4 型号5 - 7 型号8以上  

   
9 = 通信  CAN/CANopen; RS232/RS485  X9/X10; X11 

10 = 热敏电阻  T1/2或TF+/-  X13 最大型号4（SK 54xE除外）：符合DIN5   
11 = 安全脉冲块  86, 87, 88, 89 X8  
12 = 控制电压VI 24V  40, 44 X12 SK 5x0E和SK 511E除外   
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3.1.1 控制端子详细说明  
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端子块X5 – 数字输入  

相关性  
SK 500E SK 505E SK 510E SK 511E SK 515E SK 520E SK 530E SK 535E   

          
 

端子X5：  21 22 23 24 25 42 40 41 

DIN1 DIN2 DIN3 DIN4 DIN5 VO 15V GND/0V VO 5V 
 

名称  
 

端子  功能  
[出厂设置] 

数据  说明/接线建议  参数  

21 数字输入1  
[开 右] 7.5...30V, Ri=6.1k  

不适用于热敏电阻评估。 
 

 
HTL编码器只能连接到DIN2
和DIN4

 
极限频率：  
最大  10 kHz 

每个数字输入的反应时间 ≤ 5 ms。
 

与内部15V连接：
21
22
23
24
25
42
40
41

15V

电机 - PTC  
与外部7.5-30V连接：

21
22
23
24
25
42
40
41

7.5 … 30V

电机 - PTC

GND / 0V

 

P420 

22 数字输入2  
[开 左] 

P421 

23 数字输入3  
[参数集设置位0] P422 

24 数字输入4  
[固定频率1，P429] P423 

25
 

数字输入5
 [无功能]

 

2.5...30V, Ri=2.2k
 不适用于安全设备的评估。

 
 适用于5V热敏电阻评估。

 
 说明：对于电机热敏电阻，

 必须设置P424=13。 

P424 

42
 

15V电源电压输出 15V  20% 
最大150 mA（输出）    

40 数字信号的参考电位
 

0V数字  参考电位   
41 5V电源电压输出

 
5V  20% 
最大250 mA（输出）短路 
电阻  

用于电机-PTC的电压电源   

 

   

与编码器连接相关的控制端子如下所示。应注意的是，各个版本的设备，其控制端子的结构和功能可能不
同，因此，控制端子在下面显示了几次，并分配到相关的编码器版本。

变频器提供的电源电压，用于连接数字输
入或给10-30V编码器供电。
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相关性  
SK 500E SK 505E SK 510E SK 511E SK 515E SK 520E SK 530E SK 535E   

          
 

端子X5：  21 22 23 24 25 44* 40 41 * 端子44： 
   最大型号4： 

   VI型号5及以上：
VO 

DIN1 DIN2 DIN3 DIN4 DIN5 V…24V GND/0V VO 5V 

 

名称  

 

端子  功能  
[出厂设置] 

数据  说明/接线建议  参数

21 数字输入1  
[开 右] 7.5...30V, Ri=6.1k  

不适用于热敏电阻评估。 
 

 
HTL编码器只能连接到DIN2
和DIN4

 
极限频率：  
最大  10 kHz 

每个数字输入的反应时间 ≤ 5 ms。
 

21
22
23
24
25
44
40
41

18 … 30V

电机 - PTC

GND / 0V

 

P420 

22 数字输入2  
[开 左] P421 

23 数字输入3  
[参数集设置位0] 

P422 

24 数字输入4  
[固定频率1，P429]

 
P423 

25 数字输入5  
[无功能] 

Only S1 – S4 
2.5...30V, Ri=2.2k  
不适用于安全设备的评估。 

 
适用于5V热敏电阻评估。

 
说明：对于电机热敏电阻， 
必须设置P424=13。

 
型号5及以上  
X13:T1/T2上的热敏电阻  

P424 

44 型号1到型号4  
VI 24V电源电压输入   

18…30V 
最小800 mA（输入）  

  

 型号5及以上  
VO 24V电源电压输出 

 24V ± 25%
 最大 200 mA（输出）

 短路电阻
 

 
 

 
 

40 数字信号的参考电位
 0V数字  参考电位   

41 5V电源电压输出
 

5V  20% 
最大 250 mA（输出） 
短路电阻  

用于电机-PTC的电压电源   
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用于FI控制装置的电压电源。对变频器的
功能至关重要。

变频器提供的电源电压，用于连接数字输
入或给10-30V编码器供电。

24V控制电压由FI产生，但也可通过端子
X12:44/40（型号8及以上：X15:44/40）
供电。无法通过端子X5:44供电。
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端子块X5 – 数字输入  

相关性  
SK 540E SK 545E         

          
 

端子X5：  21 22 23 24 39 38 42 40 

DIN1 DIN2 DIN3 DIN4 TF- TF+ VO 15V GND/0V 
 

名称  
 

端子  功能  
[出厂设置] 

数据  说明/接线建议  参数  

21 数字输入1  
[开 右] 7.5...30V, Ri=6.1k  

不适用于热敏电阻评估。 
 

 
HTL编码器只能连接到DIN2
和DIN4

 
极限频率：  
最大  10 kHz 

每个数字输入的反应时间 ≤ 5 ms。
 

与内部15V连接：
21
22
23
24
39
38
42
40

电机 - PTC

15V

 
 
与外部7.5-30V连接：

21
22
23
24
39
38
42
40

电机 - PTC

GND / 0V
7.5 … 30V

  

P420 [-01] 

22 数字输入2  
[开 左] 

P420 [-02] 

23 数字输入3  
[参数集设置位0] 

P420 [-03] 

24 数字输入4  
[固定频率1，P429]

 
P420 [-04] 

39 热敏电阻输入-

 

 

38 热敏电阻输入+  

 

42 15V电源电压输出
 

15V  20% 
最大 150 mA（输出） 
短路电阻   

 

40 数字信号的参考电位 0V数字  参考电位   

 

电位隔离热敏电阻输入，用
于通过PTC监测电机温度，
无法禁用

变频器提供的电源电压，用于连接数字输
入或给10-30V编码器供电。
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相关性  
SK 540E SK 545E       

        
 

端子X5：  21 22 23 24 25 / 39 41 / 38 44* 40 * 端子44：  
   最大型号4：  

   VI型号5
及以上：VO 

DIN1 DIN2 DIN3 DIN4 DIN5 / TF- VO 5V / TF+ V…24V GND/0V 

 

名称  

 

端子  功能  
[出厂设置] 

数据  说明/接线建议  参数  

21 数字输入1  
[开 右] 7.5…30V, Ri=6.1k  

不适用于热敏电阻评估。 
 

 
HTL编码器只能连接到DIN2
和DIN4

 
极限频率：  
最大  10 kHz 

每个数字输入的反应时间 ≤ 5 ms。
 

型号1至4： 

21
22
23
24
39
38
44
40

电机 - PTC

GND / 0V
18 … 30V

 
型号5以上：  

21
22
23
24
25
41
44
40

GND / 0V
18 … 30V

 
 

P420 [-01] 

22 数字输入2  
[开 左] 

P420 [-02] 

23 数字输入3  
[参数集设置位0] 

P420 [-03] 

24 数字输入4  
[固定频率1，P429]

 
P420 [-04] 

25 数字输入5  
[无功能] 可用：型号5以上  P420 [-05] 

39 热敏电阻输入- 可用：型号1-4
 

 

 

38 热敏电阻输入+  

 

41 5V电源电压输出
 

可用：型号5及以上  
5V  10% 
最大250 mA（输出） 
非短路电阻  

  

44 
 

型号1到型号4  
VI 24V电源电压输入   

18…30V 
最小800 mA（输入） 

 
  

型号5及以上  
VO 24V电源电压输出

 
24V ± 25% 
最大200 mA（输出） 
短路电阻   

 
 

40 数字信号的参考电位 0V数字  参考电位   
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电位隔离热敏电阻输入，用
于通过PTC监测电机温度，
无法禁用

用于FI控制装置的电压电源。对变频器的
功能至关重要。

变频器提供的电源电压，用于连接数字输
入或给10-30V编码器供电。

24V控制电压由FI产生，但也可通过端子
X12:44/40（型号8及以上：X15:44/40）
供电。无法通过端子X5:44供电。
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端子块X6 – 编码器  

相关性  
SK 500E SK 505E SK 510E SK 511E SK 515E SK 520E SK 530E SK 535E   

          
 

端子X6：  40 51 52 53 54 

GND/0V ENC A+ ENC A- ENC B+ ENC B- 
 

名称  

 

端子  功能  
[出厂设置] 

数据  说明/接线建议  参数  

40
 

数字信号的参考电位 0V数字  

 

 
 

 

 

51 轨道A  

TTL, RS422 
500…8192Imp./Rpm. 
极限频率：  
最大  205 kHz 

 

P300
 

52 轨道A反向  

53 轨道B  

54 轨道B反向  
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端子块X6 – 编码器  

相关性  
SK 540E SK 545E         

          
 

端子X6：  49 51 52 53 54 

VO 12V ENC A+ ENC A- ENC B+ ENC B- 
 

名称  
 

端子  功能  
[出厂设置] 

数据  说明/接线建议  参数  

49 12V电源电压输出
 

12V  20% 
最大150 mA非短路电阻

 

 

  

 

51 轨道A  
TTL, RS422 
500…8192Imp./Rpm. 
极限频率：  
最大  205 kHz 
 

P300
 

52 轨道A反向  

53 轨道B  

54 轨道B反向  
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增量式编码器输入可用于精确调节转速，
附加设定点功能或定位（SK530E及以
上）。

必须使用具有10-30V电源电压的编码器系
统，以补偿长电缆连接中的电压降。

说明：5V电源编码器不适合设置运行可靠
的系统。

增量式编码器输入可用于精确调节转速，
附加设定点功能或定位。

必须使用具有10-30V电源电压的编码器系
统，以补偿长电缆连接中的电压降。

说明：5V电源编码器不适合设置运行可靠
的系统。
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控制块X9和X10 – CAN / CANopen  

相关性  
SK 500E SK 505E SK 510E SK 511E SK 515E SK 520E SK 530E SK 535E   

          
 

端子
X9: / X10: 1 2 3 4 5 6 7 8 

CAN_H CAN_L CAN_GND nc nc CAN_SHD CAN_GND CAN_24V 
 

名称  

 

触头  功能  
[出厂设置] 

数据  说明/接线建议  参数  

1 CAN/CANopen 
信号  

波特率…500 kBaud  
RJ45插口内部并联连接。

 
终端电阻
R=240 Ω DIP 2（如下所示）  

 

X10  X9 

  
  

 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

   

CA
N_

H
CA

N_
L

CA
N_

GN
D

nc CA
N_

SH
LD

CA
N_

GN
D

nc CA
N_

24
V

CA
N_

H
CA

N_
L

CA
N_

GN
D

nc CA
N_

SH
LD

CA
N_

GN
D

nc CA
N_

24
V 

  
2x RJ45：插脚号1 … 8 

  

 
 

 
 

P503 
P509 

2 

3 CAN GND 

4 
无功能  

5 

6 电缆屏蔽  

7 GND/0V 

8 外部24V直流
电压电源  

DIP开关1/2（变频器顶部）  

DIP-1 DIP-1 RS485接口的终端电阻（RJ12）；
ON = 接通  
[默认 = “OFF”] 
用于RS232通信，DIP1至“OFF”

 X11                      X10                X9 

 
 

 
 

 
 

   

RS
48

5_
A

RS
48

5_
B

G
N

D
TX

D
RX

D

 

+
5V

   

1      2
ON

  
   

  
  

 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

   

CA
N

_H
CA

N
_L

CA
N

_G
N

D
nc CA

N
_S

H
LD

CA
N

_G
N

D

nc CA
N

_2
4V

CA
N

_H
CA

N
_L

CA
N

_G
N

D
nc CA

N
_S

H
LD

CA
N

_G
N

D

nc CA
N

_2
4V 

  
  RS232/485          DIP                         CAN/CANopen 

DIP 2 
CAN/CANopen接口的终端电阻（RJ12）；
ON = 接通  
[默认 = “OFF”] 
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说明：要 操 作 C A N b u s / -
C A N o p e n ， 必 须 外 部 给
接 口 供 电 2 4 V （ 容 量 至 少
30mA）。

说明：对于变频器SK 530E及以上，该
CANopen接口可用于绝对值编码器的评
估。更多详情请参见使用手册BU0510。

推荐：提供应变释放（例如使用EMC配
套元件）
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接插件块X9和X10 – CAN / CANopen  

相关性  
SK 540E SK 545E         

          
 

端子
X9: / X10: 1 2 3 4 5 6 7 8 

CAN_H CAN_L CAN_GND nc nc CAN_SHD CAN_GND CAN_24V 
 

名称  

 

触头  功能  
[出厂设置] 

数据  说明/接线建议  参数  

1 CAN/CANopen 
信号  

波特率…500 kBaud  
RJ45插口内部并联连接。

 
终端电阻
R=240  DIP 2（如下所示） 

 

X10  X9 

  
  

 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

   

CA
N_

H
CA

N_
L

CA
N_

GN
D

nc CA
N_

SH
LD

CA
N_

GN
D

nc CA
N_

24
V

CA
N_

H
CA

N_
L

CA
N_

GN
D

nc CA
N_

SH
LD

CA
N_

GN
D

nc CA
N_

24
V 

  
2x RJ45：插脚号1 … 8 

 

 
 

  

P503 
P509 

2 

3 CAN GND 

4 
无功能  

5 

6 电缆屏蔽  

7 GND/0V 

8 外部24V直流
电压电源  

DIP开关1/2（变频器顶部）  

DIP-1 DIP-1 RS485接口的终端电阻（RJ12）；
ON = 接通  
[默认 = “OFF”] 
用于RS232通信，DIP1至“OFF”

 X11                      X10                X9 

 
 

 
 

 
 

   

RS
48

5_
A

RS
48

5_
B

G
N

D
TX

D
RX

D

 

+
5V

   

1      2
ON

  
   

  
  

 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

   

CA
N

_H
CA

N
_L

CA
N

_G
N

D
nc CA

N
_S

H
LD

CA
N

_G
N

D

nc CA
N

_2
4V

CA
N

_H
CA

N
_L

CA
N

_G
N

D
nc CA

N
_S

H
LD

CA
N

_G
N

D

nc CA
N

_2
4V 

  
  RS232/485          DIP                         CAN/CANopen 

DIP 2 
CAN/CANopen接口的终端电阻（RJ12）；
ON = 接通  
[默认 = “OFF”] 
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说明：要 操 作 C A N b u s / -
C A N o p e n ， 必 须 外 部 给
接 口 供 电 2 4 V （ 容 量 至 少
30mA）。

说明：该CANopen接口可用于绝对值
编码器的评估。更多详情请参见使用手
册BU0510。

推荐：提供应变释放（例如使用EMC配
套元件）
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端子块X12 – 24V直流输入（仅为型号5...7）   

相关性  
SK 500E SK 505E SK 510E SK 511E SK 515E SK 520E SK 530E SK 535E   

          
 

端子X12：  40 44 

GND VI 24V 
 

名称  
 

端子  功能  
[出厂设置] 

数据  说明/接线建议  参数  

44 电源电压输入   
24V … 30V 
最小1000 mA   

40 数字信号的参考电位
 

GND/0V 参考电位   
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端子块X12 – 24V直流输入（仅为型号5...7）   

相关性  
SK 540E SK 545E         

          
 

端子X12：  40 44 

GND VI 24V 
 

名称  
 

端子  功能  
[出厂设置] 

数据  说明/接线建议  参数  

44 电源电压输入   
24V … 30V 
最小1000 mA   

40 数字信号的参考电位 GND/0V 参考电位   
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连接可选如果没有可用的控制电压，则
可通过内部电源装置提供控制电压。

连接可选如果没有可用的控制电压，则
可通过内部电源装置提供控制电压。
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端子块X14 – 通用编码器接口  

相关性  
SK 540E SK 545E         

          
 

端子
X14: 66 65 64 63 

DAT- DAT+ CLK- CLK+ 
 

名称  

 

端子  功能  
[出厂设置] 

数据  说明/接线建议  参数  

66 信号DAT-
(RS485 DAT-) 

TTL, RS422 
通信频率  
200 kHz, 
SSI编码器的例外情况：
100 kHz 
 

用于连接SSI，BISS，EnDat和Hiperface
编码器。  P300, 

 

 

65 信号DAT+  
(RS485 DAT+) 

64 信号CLK- 用于连接SSI，BISS和EnDat编码器。
 

 

   
 

63 
信号CLK+
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（P604，
但仅用于

POSICON）
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3.2 编码器  
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3.2.1 CANopen绝对值编码器  
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3.2.1.1 许可的CANopen绝对值编码器（带总线盖）  
 

制造商  单圈型  多圈型  

Fritz Kübler 
www.kuebler.com 

型号：Sendix 8.5878.xx2x.xxxx.xxxxx 
光机，10 - 30V直流     

型号：Sendix 8.5878.xx2x.xxxx.xxxxx 
光机，10 - 30V直流     

FRABA Posital 
www.posital.de 

目前未许可。  
如果需要，请提出要求  

型号：Sendix OCD-C2x1B.xxxx.xxxx-0CC  
光机，10 - 30V直流，25位
8192Ink/rev., 4096 rev. 

Baumer IVO
 www.baumer.com

 

目前未许可。
 如果需要，请提出要求

 

型号：Multivo G0MMH.x205P32 
光机，10 - 30V直流，29位  
默认设置：Node ID 1，50 kBaud可参数化   

表1：诺德认可的CANopen编码器  
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3.2.1.2 CANopen编码器的触头布置  
 

功能  SK 5xxE（X9/X10）分配  

24 V电源  8 24V 
0 V电源  7 0V (GND) 
CAN高  1 CAN_H 
CAN低  2 CAN_L 
CAN接地  3 CAN_GND 
电缆屏蔽  6 CAN_SHD 
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绝对值编码器通过内部CANopen接口进行连接。作为最低要求，要连接的绝对值编码器必须具有
CANopen协议的CAN总线接口。具有CANopen协议的内部CAN总线可同时用于绝对值编码器位置的控
制、参数化以及读数。

变频器支持带通信配置文件DS 406的CANopen绝对值编码器。如果使用诺德（中国）传动设备有限公
司许可的绝对值编码器，则可以通过频率编码器对编码器进行自动参数化。在这种情况下，只需在编码
器的旋转或DIP-开关上设置编码器的CAN地址和波特率。所有其它必要参数由变频器通过在编码器中的
CAN总线进行设置。
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3.2.1.3 RJ45 WAGO-连接模块  

 

 

应使用屏蔽夹，以确保正确连接和释放屏蔽张力。 
 

 

触头  1 2 3 4 5 6 7 8 S 
含义  

C
AN

_H
 

C
AN

_L
 

C
AN

_G
N

D
 

nc
. 

nc
. 

C
AN

_S
H

D
 

C
AN

_G
N

D
 

C
AN

_2
4V

 

屏
蔽

 

 

供应商  名称  物料号  

WAGO Kontakttechnik GmbH 带CAGE CLAMP连接的以太网连接模块
 

RJ45传输模块  
289-175 

WAGO Kontakttechnik GmbH 附件：WAGO屏蔽夹  790-108 

或者，完整的连接模块和屏蔽夹  物料号  

Getriebebau NORD GmbH & 
Co.KG 

接口模块RJ45/端子  278910300 

表2：RJ45 WAGO连接模块  
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此接口模块可用于与正常电缆连接的RJ45功能（24V电源电压，
CANopen绝对值编码器，CANbus）的简单接线。

现成的RJ45插线电缆通过该接口连接到弹簧加载端子（1-8+S）。
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3.2.2 编码器的颜色和触头布置  
编码器输入X6  

 

 

 
 

 信息  旋转编码器计数方向  

 
 

 信息  旋转编码器计数方向  
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增量式编码器连接是用于具有两个轨道和TTL兼容信号型号的输入，用于符合EIA RS422标准的驱动器。
增量式编码器的最大电流消耗不得超过150 mA

增量式编码器的旋转方向必须与电机的旋转方向一致。因此，根据编码器对电机的旋转方向（可能反向），必须在
参数P301中设置负数。

轨道A和轨道B之间的电压差可以借助参数P709[-09]和[-10]进行测量。如果增量式编码器旋转，则两个轨道的值必
须在-0.8V和0.8V之间跳跃。如果电压仅在0和0.8V之间跳跃，则相关轨道有故障。无法再通过增量式编码器可靠地
确定位置。我们建议更换编码器！

对于较长的电缆长度，必须选择横截面足够大的电缆，以使电缆中的电压降不会太大。这尤其影响电源
电缆，可以通过并联连接几个导体来增加其横截面。

与增量式编码器不同，对于正弦编码器或SIN/COS编码器，信号不是以脉冲形式，而是以正弦信号形式
（偏移90°）。

每转的脉冲数可以在500和8192之间递增。这是通过菜单组“控制参数”中的参数P301“增量式编码器脉冲数”按正常缩放比例
设置的。对于长度大于20 m且电机速度高于1500 rpm的电缆，编码器不应超过2048脉冲/转。
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3.2.2.1 增量式编码器  

功能  
 

信号型号TTL  信号型号HTL  

SK 5xxE端子块X5或X6的分配
 
 

10-30V电源  棕色/绿色  42(/44 /49) 15V (/24V 
/12V) 

42(/44 /49) 15V (/24V 
/12V) 

0V电源  白色/绿色  40 GND/0V 40 GND/0V 
轨道A  棕色  51 ENC A+ 22 DIN2 
轨道A反向  绿色  52 ENC A- - - 
轨道B  灰色 53 ENC B+ 24 DIN4 
轨道B反向  粉色 54 ENC B- - - 
轨道0  红色 X14: 63 CLK+ - - 
轨道0反向 黑色  X14: 64 CLK- - - 
电缆屏蔽  连接到大面积变频器外壳或屏蔽角  

表3：诺德-TTL/HTL增量式编码器的颜色和触头布置  
 

 信息  增量式编码器数据表  

 
 
Pos : 106 /Anleitungen/El ektr oni k/FU und Starter/2. M ontage und Installation/Elektrischer Anschl uss/Dr ehg eber/Farb- und Kontaktbeleg ung für Dr ehg eber- Inkrementalg eber - Info N ullspur [SK 54xE] @ 6\mod_1417517741329_388.docx @ 191579 @  @ 1 
 

 信息  零轨连接  
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根据分辨率（脉冲数），增量式编码器为编码器轴的每次旋转（轨道A/轨道A反向）产生规定数量的脉
冲。这样，变频器可测量编码器或电机的精确速度。通过使用偏移90°（¼周期）的第二轨道（B/B反
向），也可以确定旋转方向。

编码器的电源电压为10-30V。电压源可以是外部电源，也可以是内部电压（根据变频器版本：12V/15V 
/24V）。

特殊端子可用于将旋转编码器与TTL信号连接。使用组“控制参数”（P300及以下）中的参数对相应功
能进行参数化。TTL编码器使具有变频器SK 520E及以上的驱动单元的控制具有最佳性能。

数字输入DIN 2和DIN 4用于将编码器与HTL信号连接。使用参数P420 [-02/-04]或P421和P423以及
P461–P463对相应功能进行参数化。与TTL编码器相比，HTL编码器由于较低的采样频率仅用于有限性
能的速度控制。但是，它们适用于相当低的分辨率，也适用于SK 500E。

电缆颜色，用于
增量式编码器

如果设备偏离电机的标准设备（型号5820.0H40，10-30V编码器，TTL/RS422或编码器型号5820.0H30，10-30V编
码器，HTL），请注意随附的数据表或咨询供应商。

只有通用编码器接口（X14）未被通用编码器占用时，才能评估增量式编码器的零轨。（    P335）
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3.2.2.2 SK 540E和SK 545E编码器   

以下所列编码器（Sin/Cos-，Hiperface-，EnDat-，SSI-和BISS-编码器）只能用于SK 540E/SK 545E设备。
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 正弦编码器（SIN/COS编码器）  

 

 

功能  电缆颜色  
用于Sin/Cos编码器*  SK 54xE端子块X5或X6的分配

 
 

10-30V电源  棕色  42(/44 /49) 
15V (/24V /12V) 

0V电源  白色  40 GND/0V 

轨道A  绿色  51 ENC A+ 

轨道A反向  黄色  52 ENC A- 

轨道B  灰色 53 ENC B+ 

轨道B反向  粉色 54 ENC B- 

电缆屏蔽  连接到大面积变频器外壳或屏蔽角  

* 例如Kübler 5824 

表4：SIN/COS编码器的颜色和触头布置  
 

功能  信号名称  信号电压  

正弦信号  Sin 最大5V Uss  

余弦信号  Cos 最大5V Uss  

表5：SIN/COS编码器信号详情  
  
Pos : 110 /Anleitungen/El ektr oni k/FU und Starter/2. M ontage und Installation/Elektrischer Anschl uss/Dr ehg eber/Farb- und Kontaktbeleg ung für Dr ehg eber- Hiperface Geber [SK 54xE] @ 1\mod_1331216123668_388.docx @ 17902 @ 5 @ 1 
 

Hiperface编码器  

     

正弦编码器的使用或功能与增量式编码器的使用或功能相当。但是，编码器提供正弦波信号而不是数字
脉冲。

编码器的电源电压为10-30V。电压源可以是外部电源，也可以是内部电压（根据变频器版本：
12V/15V/24V）。

Hiperface是增量式编码器和绝对值编码器的混合体，结合了两种编码器型号的优点。绝对值最初仅在设
备打开时形成，并由RS485指定总线参数接口传送到控制器中的外部计数器，然后使用模拟正弦/余弦信
号从该绝对值继续递增计数。在操作期间，计数位置与编码器的测量绝对位置进行连续比较。

Hiperface适合与伺服模式结合用于定位。

模拟信号的要求如下表所示。必须注意的是，电压的公差会影响确定位置的精度。

编码器的电源电压为7-12V。外部电源或内部12V电压可用作电压电源。
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功能  信号名称  信号电压  

正弦参考电压  Sin Ref 2.5V Um 

余弦参考电压  Cos Ref 2.5V Um 

正弦信号  Sin 1V Uss 

余弦信号  Cos 1V Uss 

表6：Hiperface编码器信号详情  
 

 

功能  电缆颜色，用于Hiperface编码器 SK 54xE端子块X5，X6或X14的连接
 

 

7-12V电源  红色 49 VO 12V 

0V电源  蓝色  40 GND/0V 

+ SIN 白色  51 ENC A+ 

REFSIN 棕色  52 ENC A- 

+COS 粉色  53 ENC B+ 

REFCOS 黑色  54 ENC B- 

数据 +（RS485） 灰色或黄色  65 DAT + 

数据 -（RS485） 绿色或蓝紫色  66 DAT- 

电缆屏蔽  连接到大面积变频器外壳或屏蔽角  

表7：Hiperface编码器的颜色和触头布置  

 注意  旋转编码器功能测试  
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Uss 

Um 

SIN和COS轨道之间的电压差可以借助参数P709[-09]和[-10]进行测量。如果Hiperface编码器旋转，则电压差应介于
约-0.5V和0.5V之间。
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EnDat编码器  

功能  电缆颜色  1)  
用于EnDat编码器*  SK 54xE端子块X5，X6或X14的分配

 
 

电源  
(3,6 – 14 V) 2) 

棕色/绿色  
49 VO 12V 

传感器UB 蓝色 49 VO 12V 

电源（0V）  白色/绿色  40 GND/0V 

传感器0V  白色  40 GND/0V 

轨道A  3)  绿色/黑色  51 ENC A+ 

轨道A反向  3)  黄色/黑色  52 ENC A- 

轨道B  3)  蓝色/黑色  53 ENC B+ 

轨道B反向  3)  红色/黑色 54 ENC B- 

时钟 +  紫罗兰色 63 CLK + 

时钟脉冲 - 黄色  64 CLK - 

数据 +（RS485） 灰色 65 DAT + 

数据 -（RS485） 粉色 66 DAT - 

电缆屏蔽  连接到大面积变频器外壳或屏蔽角  
1) 以Heidenhain品牌编码器为例。其它制造商可能使用不同的电线颜色。  
2) 电压范围取决于编码器型号。  
3) 可选，取决于编码器型号。  

表8：EnDat编码器的颜色和触头布置  
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EnDat编码器的功能类似于带有两个RS485通道的SSI编码器，其中数据通道是双向的。变频器的通信频
率为200kHz。

编码器也可用于集成增量式轨道。增量式轨道的设置与传统增量式编码器的设置相对应。

编码器的电源电压为3.6-14V直流。外部电源（推荐：> 5V）或内部12V电压可用作电源。
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SSI编码器  

 

 

功能  电缆颜色  1)  
用于SSI编码器*  SK 54xE端子块X5，X6或X14的分配

 
 

电源  
（10 – 30V）

棕色 
42 / 44 / 49 VO 15V / 24V / 12V 

传感器UB  红色 42 / 44 / 49 VO 15V / 24V / 12V 

电源（0V）  白色 40 GND/0V 

传感器0V  蓝色 40 GND/0V 

时钟 +  绿色 63 CLK + 

时钟脉冲 - 黄色 64 CLK - 

数据 +（RS485） 灰色 65 DAT + 

数据 -（RS485） 粉色 66 DAT - 

电缆屏蔽  连接到大面积变频器外壳或屏蔽角  
1) 以Heidenhain品牌编码器为例。其它制造商可能使用不同的电线颜色。  

表9：SSI编码器的颜色和触头布置  
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可以使用根据EIA RS 422其信号为TTL兼容的SSI编码器。

绝对值编码器的零位由绝对值编码器的位置确定，因此应通过安装进行调整。

时钟频率为100kHz。使用此时钟频率，电缆长度可达80 m。电缆应成对绞接并屏蔽。

编码器的电源电压为10-30V直流。电压源可以是外部电源，也可以是内部电压（根据变频器版本：
12V/15V/24V）。
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BISS编码器  

功能  电缆颜色 1)  
用于BISS编码器*  SK 54xE端子块X5，X6或X14的分配

 
 

电源  
（10 – 30V）

棕色 
42 / 44 / 49 VO 15V / 24V / 12V 

电源（0V）  白色 40 GND/0V 

轨道A  2) 黑色 51 ENC A+ 

轨道A反向  2) 紫罗兰色 52 ENC A- 

轨道B  2) 灰色/粉色 53 ENC B+ 

轨道B反向  2) 红色/蓝色 54 ENC B- 

时钟 +  绿色 63 CLK + 

时钟脉冲 - 黄色  64 CLK - 

数据 +（RS485） 灰色 65 DAT + 

数据 -（RS485） 粉色 66 DAT - 

电缆屏蔽  连接到大面积变频器外壳或屏蔽角  
1) 以Heidenhain品牌编码器为例。其它制造商可能使用不同的电线颜色。  
2) 可选，取决于编码器型号  

表10：BISS编码器的颜色和触头布置  
 
Pos: 118 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /4. Funktionsbeschr eibung/!Funkti onsbeschrei bung @ 14\mod_1478004428994_388.docx @ 2299445 @ 1 @ 1 
 

BISS是SSI接口的进一步发展。也使用两个RS485通道。使用BISS编码器，位置与检查和一起通信。这
提供了比SSI更可靠的通信。

BISS编码器也可用于集成增量式轨道。

编码器的电源电压为10-30V直流。电压源可以是外部电源，也可以是内部电压（根据变频器版本：
12V/15V/24V）。
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4 功能说明  
Pos: 119 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /4. Funktionsbeschr eibung/Einführung @ 14\mod_1478004121846_388.docx @ 2299409 @ 2 @ 1  

4.1 介绍  

Pos: 120 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /4. Funktionsbeschr eibung/Lageer fassung @ 14\mod_1478004506992_388.docx @ 2299481 @ 2 @ 1 
 

4.2 位置检测  
Pos: 121 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /4. Funktionsbeschr eibung/Lageer fassung mit Inkr ementalgeber @ 14\mod_1478004542020_388.docx @ 2299517 @ 3 @ 1 
 

4.2.1 增量式编码器位置检测  

 

 信息  无电源单元的变频器  

 
 

 

 

 

 
 

 

对于绝对实际位置，需要一个参考点，借助这个参考点可以指定轴的零位置。只要为变频器供电，位置
检测就会运行。增量式编码器的脉冲在变频器中计数并添加到实际位置。增量式编码器的分辨率或脉冲
数在参数P301“增量式编码器脉冲数”中设置。通过设置负脉冲数，旋转方向可以适应旋转编码器的安
装方向。接通变频器电源电压后，实际位置 = 0（P604“编码器型号”，无“保存位置”选件）或处于
关闭时的值（P604“编码器型号”，有“保存位置”选件）。

位置检测功能独立于变频器的启用信号和参数P600“定位”。只要接通电源，变频器就决定实际位置。
在变频器关闭的情况下进行的位置变更不会导致实际位置的变化。因此，在变频器的每个“电源开关打
开”之后，通常需要启动寻参。

如果变频器不在伺服模式P300“伺服模式”下运行，则增量式编码器也可以安装在与电机轴不同的位
置。在这种情况下，电机与增量式编码器的速比必须参数化。

对于没有集成24V直流电源单元的变频器，必须在最后一次位置更改后至少5分钟后给控制装置供电。这是确保数据
永久保存在设备中的唯一方法。
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编码器的转数通过参数P607“速比”和P608“减速比”转换为变频器中的电机转数。
   

nM = nG * Üb / Un nM:  电机转数  

 nG:: 编码器转数  

 Üb: 速比  (P607 [-01]) 

 Un: 减速比  (P608 [-01]) 

 

示例  
编码器安装在减速机的输出侧。减速机的速比i = 26.3。

参数化下列值：  P607 [-01] = 263 

 P608 [-01] = 10 
 

 信息  旋转方向  

  
 

 

Pos: 122 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /4. Funktionsbeschr eibung/R eferenzpunktfahrt @ 14\mod_1478013480398_388.docx @ 2299593 @ 4 @ 1  

4.2.1.1 接近参考点  

  

 信息  使用总线IO输入位  
通过总线IO位进行控制的前提是将功能17分配给总线设定值（P546...）。
 

 

启动寻参顺序  

 

编码器的旋转方向必须与电机的旋转方向相同。当输出频率为正（顺时针旋转）时，实际位置值必须增大。如果旋
转方向不正确，可以用P607“速比”中的负值进行调整。

借助可在参数P609 [-01]“位置偏移”中参数化的值，可以将零点位置设置为与参考点确定的位置不同的
位置。在编码器旋转换算为电机旋转后可应用偏移。更改速比/减速比（P607 [-01]和P608 [-01]）之后，
必须再次输入位置偏移值。

启动寻参通过其中一个数字输入或一个总线IO输入位开始的。为此，必须将数字输入（P420...）或总线
IO输入位（P480...）设置为相应的功能（功能22）。通过信号“左转/右转启用”指定参考点搜索方向。
电流设定值频率决定启动寻参的速度。也可以通过其中一个数字输入或总线IO输入位读取参考点（设置
23）。

当启用启动寻参时，驱动单元沿其设定值的方向移动（右转/左转启用，+/-设定值）。到达参考点开关
时，数字输入或总线IO输入位“参考点”的信号使行进方向反转。因此，驱动单元再次远离参考开关。

如果驱动单元已经在启动寻参开始时的开关处，则启动寻参立即以相反的旋转方向开始。

离开开关后，实际位置设置为参数P609“位置偏移”中设置的值。如果值不为“0”，则驱动单元立即
移动到新的零点。驱动单元保持在这一点，直到“启动寻参”信号被移除。如果在参数P610中选择相对
定位（功能1），则将设置位置同时设置为值0。

通过采用有效参考点来完成启动寻参的变频器的反馈也可以通过数字信号进行。为此，必须将数字输出
（P434...）或总线IO位（P481...）设置为功能20。
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 信息  位置丢失  

 
 

 

可以通过移除“启用”信号或“紧急停机”或“电压禁止”取消启动寻参。这不会产生故障信息。
 对于使用“启动寻参”功能的位置控制，即实时定位模式，被中断。

 
Pos: 123 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /4. Funktionsbeschr eibung/R eset Position @ 14\mod_1478075513018_388.docx @ 2300251 @ 4 @ 1 
 

4.2.1.2 剩余位置  

  
 

 

 信息  IE4电机操作  

 

 
 

 信息  重复精度  

 
 

 信息  使用总线IO输入位  
通过总线IO位进行控制的前提是将功能17分配给总线设定值（P546...）。 
 

 
 
Pos: 124 /Allgemein/Allgemeingültig e Module/---------Seitenumbr uch kompakt --------- @ 13\mod_1476369695906_0.docx @ 2265495 @  @ 1 
 

如果使用增量式编码器进行位置检测，建议在参数P604中使用设置“+保存位置”（功能2或4）。否则，当控制电
压关闭时，实际值（位置、参考点）将丢失。

作为启动寻参的替代方案，可以将其中一个数字输入（P420...）或一个总线IO输入位（P480...）设置为
设置61（“复位”）。与功能参考点不同的是，当信号从0 → 1变化时，输入或总线IO输入位始终有效，
并立即将实际位置设置为0。如果在参数P609中参数化了偏移量，则轴将以此值移动。

位置的重置独立于参数P600中的“定位”设置。如果在参数P610中选择相对定位（功能1），则将设置
位置同时设置为值0。

当位置控制激活时，即在实时定位模式期间，可以进行参考功能“复位”。

如果CANopen组合编码器（绝对值编码器和增量式编码器）用以检测IE4电机操作的转子位置，并且绝对值编码器也
用以定位，则应注意以下内容。

“复位”功能可重置位置，也可重置转子位置检测的零位置。因此，无法再检测出初始转子位置。

通过“复位”功能进行参考取决于参考点开关的公差和接近开关的速度。因此，与“启动寻参”功能相比，这种参
考形式的重复精度要低一些，但是对大多数应用来说，这已经足够了。
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Pos: 125 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /4. Funktionsbeschr eibung/Lageer fassung mit Absol utwertgeber @ 14\mod_1478084693396_388.docx @ 2300325 @ 3 @ 1 
 

4.2.2 绝对值编码器位置检测  

nM = nG * Üb / Un nM:  电机转数  

 nG:: 编码器转数  

 Üb: 速比  (P607 [-02]) 

 Un: 减速比  (P608 [-02]) 

 

示例  
编码器安装在减速机的输出侧。减速机的速比i = 26.3。
 

参数化下列值：  P607 [-02] = 263 

 P608 [-02] = 10 

 

 信息  旋转方向  

  
 

 

 

   

 信息  最大可能位置  
 

 
 

 
Pos: 126 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /4. Funktionsbeschr eibung/Ergänzende Ei nstellungen - C ANopen Absol utwertgeber @ 14\mod_1478086702582_388.docx @ 2300397 @ 4 @ 1 
 

4.2.2.1 补充设置 – CANopen绝对值编码器  

 

 
 

 
绝对值编码器的CAN地址 = 变频器的CAN地址（P515[-01]）+ 1

 

      

绝对值编码器将实际位置值以数字形式传递给变频器。该位置在绝对值编码器中始终完全可用，并且在
变频器关闭时，轴位移后也是正确的。

因此，不需要启动寻参。

如果连接了绝对值编码器，参数P604“编码器型号”必须参数化为绝对功能之一（设置1或5）。

编码器的分辨率在参数P605中设置。

如果绝对值编码器未安装在电机轴上，则电机和绝对值编码器之间的传动速比必须参数化。编码器的转
数通过参数P607“速比”和P608“减速比”转换为变频器中的电机转数。

借助可在参数P609 [-02]“位置偏移”中参数化的值，可以将零点位置设置为与参考点确定的位置不同的
位置。在编码器旋转换算为电机旋转后可应用偏移。更改速比/减速比（P607 [-02]和P608 [-02]）之后，
必须再次输入位置偏移值。

波特率和CAN地址必须在编码器上设置。编码器上开关的分配，请参阅制造商的操作说明。

绝对值编码器的CAN地址应该根据下列公式参数P515[-01]“CAN地址”中设置：

编码器的旋转方向必须与电机的旋转方向相同。当输出频率为正（顺时针旋转）时，实际位置值必须增大。如果旋
转方向不正确，可以用P607“速比”中的负值进行调整。

参数P615“最大位置”中的最大可能位置由编码器分辨率和速比/减速比（P607和P608）产生。在任何情况下，最
大值都不能超过+/- 65535（16位）旋转。
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P514 P552[-01]1) P552[-02]1) tZ
2) 总线负载 3) 

 总线主机  CANopen编码器    

[kBaud] [ms] [ms] [ms] [%] 

10 50 20 10 42.5 
20 25 20 10 21.2 
50 10 10 5 17.0 

100 5 5 2 17.0 
125 5 5 2 13.6 
250 5 2 1 17.0 
500 5 2 1 8.5 

10004) 5 2 1 4.25 
1 生成出厂设置  
2 实际周期时间的最小值  
3 由编码器产生  
4 仅用于测试目的  

表11：取决于波特率的CANopen编码器周期  
 

Pos: 127 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /4. Funktionsbeschr eibung/Ergänzende Ei nstellungen - C ANopen Absol utwertgeber_Erg änzung_01_(Info 24 V) [BU 0510] @ 14\mod_1478096069892_388.docx @ 2300539 @  @ 1  

 信息  24V直流CAN总线电源  
为了能够通过CAN总线启用通信，必须有24V直流电源（       BU 0500或BU 0505）。  
 
Pos: 130 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /4. Funktionsbeschr eibung/Ergänzende Ei nstellungen - SSI Absolutwertg eber [BU 0510] @ 14\mod_1478086424066_388.docx @ 2300361 @ 4 @ 1 
 

4.2.2.2 补充设置 - SSI绝对值编码器  

在参数P617中进行SSI编码器的协议设置。  

具体来说，定义了：  

• 传输位置的格式（二进制/Gray代码），   
• 编码器的电压损失是否与变频器通信（“电源故障位”）和 
• 编码器是否支持通信版本“倍增传输”，其中以镜像形式进行第二次通信，以提高传输的可靠性。

 

Pos: 131 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /4. Funktionsbeschr eibung/R eferenzi eren eines Absol utwertgebers  @ 14\mod_1478093578008_388.docx @ 2300468 @ 4 @ 1 
 

在编码器中设置的CAN波特率必须与参数P514“CAN波特率”和总线系统中所有其它参与者相同。

如果通过变频器参数化编码器，则绝对值编码器位置的传输周期通过波特率同时设置。

对于总线系统上几个CANopen绝对值编码器的操作，例如同步操作，可以为总线主机和CANopen绝对值
编码器设置不同的传输周期时间。

使用参数P552“CAN主机周期时间”，在数组[-01]中参数化CAN/CANopen主机模式的周期时间，在数
组[-02]中参数化CANopen绝对值编码器的周期时间。必须注意，对于实际周期时间的最小值，参数化的
值不低于表格中的值。这个值取决于（P514）。

系统中可能的总线负载总是取决于特定于系统的实时。总线负载低于40%时，可以获得非常好的结果。
在任何情况下，都不应选择大于80%的总线负载。估算总线负载时，还应考虑其它可能的总线流量（变
频器和其它总线参与者的设定值和实际值）。

有关CAN接口的其它说明可参阅使用手册BU 2500。
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4.2.2.3 参考绝对值编码器  

 
Pos: 132 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /4. Funktionsbeschr eibung/R eferenzi eren eines Absol utwertgebers_Ergänzung_01 [BU 0510] @ 14\mod_1478094539755_388.docx @ 2300504 @  @ 1 
 

 信息  SSI编码器限制  
使用SSI编码器，只能通过位置偏移P609[-03]更改位置。无法复位（“复位”/“启动寻参”）。

  
Pos: 133 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /4. Funktionsbeschr eibung/M anuelle Inbetriebnahme des C AN open Gebers @ 14\mod_1478097367735_388.docx @ 2300609 @ 4 @ 1  

4.2.2.4 CANopen绝对值编码器的手动调试  

 

  
 

功能  参数  说明  

分辨率  6001h和6002h  根据P605的值  
周期时间  6200h    
 
Pos: 134 /Allgemein/Allgemeingültig e Module/---------Seitenumbr uch kompakt --------- @ 13\mod_1476369695906_0.docx @ 2265495 @  @ 1  

通常，编码器通过频率编码器的参数化进行配置。

或者，可通过CAN总线主机进行配置，该主机必须另外集成到总线系统。

如果编码器通过该CAN总线主机设置为“运行”状态，则可以进行以下设置。

推荐：值 ≤ 20 ms（此设置影响定位控制的响应速度）
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Pos: 135 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /4. Funktionsbeschr eibung/Geberüber wachung @ 14\mod_1478099832003_388.docx @ 2300645 @ 3 @ 1  

4.2.3 编码器检测  

 

如果存在绝对值编码器和增量式编码器，可使用参数P631“滑差Abs/Inc”监测两个编码器之间的定位差异。
 

 • 

• 

如果在相关参数中设置了值0，或在参数P604中设置了值3、4、5或7，则位置监测未激活。

Pos: 136 /Allgemein/Allgemeingültig e Module/---------Seitenumbr uch kompakt --------- @ 13\mod_1476369695906_0.docx @ 2265495 @  @ 1 
 

     

如果激活定位控制（P600，设置 ≠ 0），则监测连接的绝对值编码器的功能。如果发生错误，则会生成相
应的故障信息。最后一个有效位置在变频器中保持可见（P601）。

如果定位控制未激活（P600，设置 = 0），则禁用监测。因此，在编码器错误的情况下不会生成故障信
息。实际编码器位置仍显示在参数P601中。

绝对值编码器和增量式编码器之间的最大允许位置偏差由此参数中设置的值指定。如果超出最大允许
偏差，则会触发故障信息E14.6。

使用参数P630“位置滑差”，将编码器的实际位置与根据实际速度（估计位置）计算的位置变化进行
比较。如果位置差异超过P630中设置的值，则触发故障信息E14.5。

由于技术原因，这种滑差监测方法存在不准确性，因此在移动较长时必须设置较大的值。这些值必须通
过实验确定。
在到达目标位置时，估计位置被编码器的实际位置值替换，以防止增加错误。

允许的运行范围可以通过参数P616“最小位置”和P615“最大位置”进行限制。如果驱动单元超过
允许范围，则触发故障信息E14.7或E14.8。

位置设定值大于P616中设置的值或小于P615中设置的值，在变频器中自动限制为两个参数中设置的
值。
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Pos: 139 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /4. Funktionsbeschr eibung/Positionier ungsmethode Linear oder Wegopti mal @ 14\mod_1478156842700_388.docx @ 2300689 @ 3 @ 1 
 

4.2.4 线性或优化路径定位方法  

编码器型号  测量方法  

 线性  优化路径

增量式编码器  0 3 
增量式编码器，可在FI中保存位置   2 4 

  1 5 

    6 7 
 
Pos: 140 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /4. Funktionsbeschr eibung/Positionier ungsmethode Linear oder Wegopti mal_Ergänzung_01 (BU 0510) @ 14\mod_1478159156245_388.docx @ 2300797 @  @ 1 
 

SSI编码器  SK 540E及以上  8 9 
BISS编码器  SK 540E及以上  10 11 
Hiperface编码器  SK 540E及以上  12 13 
EnDat 2.1编码器  SK 540E及以上  14 15 

表12：参数P604编码器类型选择  
Pos: 141 /Allgemein/Allgemeingültig e Module/---------Seitenumbr uch kompakt --------- @ 13\mod_1476369695906_0.docx @ 2265495 @  @ 1 
 

用于定位的编码器通过参数P604“编码器型号”激活。这里对正常测量（对于“线性”系统）和“路径
优化”测量（对于循环系统）进行了区分。

在“优化路径”功能中，可以通过参数P615“最大位置”对溢出点编码器的多圈分辨率进行额外限制。
输入旋转中的多圈分辨率（1 转 = 1,000 rev）。

选择参数P601“实际位置”，检查编码器的设置和功能。

CANopen绝对值编码器（仅适用于诺德许可的编码器（      第3.2.1.1节“许可
的CANopen绝对值编码器（带总线盖）”））
手动配置的CANopen绝对值编码器（      第4.2.2.4节“CANopen绝对值编码器
的手动调试”）
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4.2.4.1 优化路径定位  

 

 信息  P615中的溢出点  
 

 
 

 

 

 

 信息  多圈绝对值编码器  
多圈绝对值编码器也可用作单圈绝对值编码器。为此，多圈分辨率（P605 [-01]）必须设置为“0”。

  
Pos: 143 /Allgemein/Allgemeingültig e Module/---------Seitenumbr uch kompakt --------- @ 13\mod_1476369695906_0.docx @ 2265495 @  @ 1 
 

     

对于多圈应用，必须注意输入溢出点的最大精度为小数点后3位。

偏离这一点将导致每次溢出后的错误总和。在这种情况下，建议每次系统旋转后参考编码器。

单圈绝对值编码器的零点由其安装位置确定，可通过参数P609 [-02]“位置偏移”进行更改。如果使用增
量式编码器，零位置必须通过“启动寻参”或“复位”指定。零位置可以通过参数P609 [-01]“位置偏移”中的
条目进行更改。
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“单圈应用”示例  

单圈应用的溢出点根据下列等式计算：
 ±nmax = 0.5 * Üb / Un nmax:  电机转数 = 溢出点  (P615) 

 Üb: 速比  (P607 [-xx])1) 

 Un: 减速比  (P608 [-xx])1) 
    

1) 取决于用于定位控制的编码器或绝对值编码器：[-xx] = [-02] 
 

示例1  
编码器，绝对值编码器，安装在电机轴上（速度和减速比 = “1”）。  

±nmax = 0.5 * 1 / 1 = 0.5转  
 

参数化下列值：  P607 [-02] = 1 
 P608 [-02] = 1 
 P615 = = 0.5 
 

 
线性路径  路径优化移动  

图1：使用单圈应用进行旋转平台定位  
 

 信息  P615参数化  
在这种情况下（单圈应用，电机轴上的编码器）P615也可以保持出厂设置（设置0）。  
 

 

示例2  
编码器，绝对值编码器安装在减速机的输出侧。减速机的速比 i = 26.3。

±nmax = 0.5 * 263 / 10 = 13.15转  
 

参数化下列值：  P607 [-02] = 263 
 P608 [-02] = 10 
 P615 = = 13.15 
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“多圈应用”示例  

多圈应用的溢出点根据下列等式计算： 

以下示例用于速比或减速比为“1”。总路径是编码器的101转。位置或溢出点的最大值计算如下： 

±nmax = 0,5 * UD * Üb / Un nmax:  电机转数 = 溢出点  (P615) 

 Üb: 速比  (P607 [-xx])1) 

 Un: 减速比  (P608 [-xx])1) 

 UD: 应用一次旋转的编码器转数  
   

1) 取决于用于定位控制的编码器或绝对值编码器：[-xx] = [-02]
 

示例1  
编码器，绝对值编码器，安装在电机轴上（速度和减速比 = “1”）。
总路径是编码器的101转。  

±nmax = 0.5 * 101 * 1 / 1 = 50.5转  
 

参数化下列值：  P607 [-02] = 1 
 P608 [-02] = 1 
 P615 = = 50.5 
 

 
线性路径  路径优化移动  

图2：使用多圈应用进行旋转平台定位  
 

示例2  
编码器，绝对值编码器安装在减速机的输出侧。减速机的速比i = 26.3。总路径是编码器的101转。  

±nmax = 0.5 * 101 * 263 / 10 = 1328.15转  
 

参数化下列值：  P607 [-02] = 263 
 P608 [-02] = 10 
 P615 = = 1328.15 
 

Pos: 147 /Allgemein/Allgemeingültig e Module/---------Seitenumbr uch kompakt --------- @ 13\mod_1476369695906_0.docx @ 2265495 @  @ 1 
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4.3 设定值指定  
设定值可指定如下：  

• 数字输入或总线IO输入位通过位置数组作为绝对位置  
• 数字输入或总线IO输入位通过位置增量数组作为相对位置  
• 总线设定值  

增量式或绝对值编码器是否用于位置检测，即用于确定实际位置，是无关紧要的。
 

Pos: 149 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /4. Funktionsbeschr eibung/Absol ute Soll posi tion (Positi onsarray)  über Digitalei ngänge / BUS IO In Bi ts @ 14\mod_1478251452427_388.docx @ 2301405 @ 3 @ 1 
 

4.3.1 通过数字输入/总线IO位的绝对设置位置（位置数组）  

 

 

 信息  添加设定值  

 
 
Pos: 150 /Allgemein/Allgemeingültig e Module/---------Seitenumbr uch kompakt --------- @ 13\mod_1476369695906_0.docx @ 2265495 @  @ 1 
 

如果存在由驱动单元接近的某些固定位置（“移动到位置x”），则主要使用具有绝对设定位置的定位。
这包括例如货架挑拣设备。

在参数P610“设定值模式”中，可通过变频器数字输入或总线IO输入位使用功能 0 = “位置数组”选择
存储在参数P613中的位置。

位置编号为二进制值。可以为每个位置编号参数化位置设定值（P613）。可以通过控制板（控制盒或参
数盒）或使用“NORD CON”PC参数化和诊断软件确定和输入位置设定值。或者，数字输入或总线IO输
入位必须参数化为功能24“自学习”。触发该数字功能会导致采用参数P613数组中的实际位置（     第4.4节
“自学习”–位置保存功能）

使用功能62“同步位置数组”（数字输入或总线I/O输入位），可以预先选择保存的位置，而无需立即移
动到该位置。预选位置仅作为设定值采用，并在输入设置为“1”时移动到该位置（      第4.3.3.2节“通过
现场总线的相对设置位置（位置增量数组）”）。

如果绝对设定值位置通过总线IO输入位指定，则位置编号由串行接口的位0...5产生。为此，必须在设置
17“总线IO输入位0-7”中设置总线设定值（P546...，“功能总线 - 设定值”），并将功能分配到P480
“功能总线I/O输入位”下的相应位。

来自不同来源的位置设定值相互添加。即，变频器添加为其指定的所有单个设定值，以形成生成设定值并移动到此
目标（例如通过数字输入的设定值 + 通过总线的设定值）。
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4.3.2 通过数字输入/总线IO位的相对设置位置（位置增量数组）  

     

如果没有固定位置，则主要使用相对设置位置定位，而不是使用驱动单元接近的相对位置（“按x增量移
动”）。这包括无限轴。

与固定位置一样，位置增量也通过参数P613定义。但是，可用位置的数量仅限于前6个条目（P613 
[-01]...[-06]）。

如果输入信号从“0”变为“1”，则将所选元件的值添加到设定值位置。值可以是正数或负数，因此也
可以返回到起始位置。无论变频器是否启用，都会用每个正信号侧面进行添加。参数化增量的倍数可以
通过几个连续脉冲指定给分配的输入。脉冲宽度和脉冲之间的停顿宽度必须至少为10 ms。

如果相对设定值位置通过总线IO输入位指定，则位置增量由串行接口的位0...5产生。为此，必须在设置
17“总线IO输入位0-7”中设置总线设定值（P546...,“功能总线 - 设定值”），并将功能分配到P480
“功能总线I/O输入位”下的相应位。
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4.3.3 总线设定值  

 

  
 

 

 

 
示例  
电机旋转一次（参见值P602） = 1.000 转 = 总线设定值 1000dec  
Pos: 154 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /4. Funktionsbeschr eibung/Absol ute Soll posi tion (Positi onsarray)  über den Feldbus  @ 14\mod_1478507679124_388.docx @ 2301516 @ 4 @ 1 
 

4.3.3.1 通过现场总线的绝对设置位置（位置数组）  

 

4.3.3.2 通过现场总线的相对设置位置（位置增量数组）  

 

  

如果“总线增量”的“总线”设置4在参数P610“设定值模式”中参数化，则通过现场总线系统指定相对
位置的设定值。在参数P509“控制字源”中参数化现场总线系统的设置。使用功能62“同步位置数组”
（P420或P480），在侧面从“0”变为“1”时采用设定值。
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4.4 “自学习”‒ 位置保存功能  

示例  
• 开始无位置指定的“自学习”：  

内部计数器的值为1，  
• 触发“退出自学习”功能  

– 保存第一个存储位置的实际位置（P613 [-01]）  
– 内部计数器增加到2  

• 触发“退出自学习”功能  
– 保存第一个存储位置的实际位置（P613 [-02]）
– 内部计数器增加到3  

• 等。 
只要通过数字输入寻址到位置，计数器就会设置到该位置。  

  

      

作为直接输入的替代方法，绝对设定值位置（位置数组）的参数化可以通过“自学习”功能进行。

通过数字输入或总线IO输入位“自学习”需要两个输入。一个输入，或其中一个参数P420...或480，必须
参数化为功能24，另一个输入必须参数化为功能25“退出自学习”。

“自学习”以信号“1”至相关输入开始，并保持启用，直到再次取消信号。

在“退出自学习”信号从“0”变为“1”时，实际位置值保存为参数P613“位置”中的设定值位置。位
置编号、位置数组元件或位置增量数组通过参数P420或P480中的数字输入或总线IO输入位的位置指定
（位0至5位置/增量数组）以及其中一个功能（55至58）来指定。

如果没有使用输入（对应位置0），则位置编号通过内部计数器生成。在采用每个位置后，计数器增加。

只要启用“自学习”，就可以使用启用信号和频率设定值（与参数P600“位置控制” = “关”相同）控
制变频器。

“自学习”功能也可以通过串行接口或总线IO输入位来执行。为此，必须在设置“总线IO输入位0...7”
中设置总线设定值（P546…）“功能总线 - 设定值”），并将功能分配到相关总线上P480“功能总线I/O
输入位”下的相应位。
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4.5 设定值和实际值的速比  

示例  
起重机  
• 单位[cm]
• 减速机：i = 26.3
• 滚筒直径：d = 50.5 cm
• 系数：100（已选）

cmcm
P
P 6

2630
15865

100362 ,
851 , 56 001

62 ,3
05 ,5

706 [ 30 ]
806 [ 30 ]

 

所需单位可以在参数P640“位置值单元”中选择。因此，在本例中，参数P640必须参数化为功能4 =“cm”。 
  

Pos: 160 /Allgemein/Allgemeingültig e Module/---------Seitenumbr uch kompakt --------- @ 13\mod_1476369695906_0.docx @ 2265495 @  @ 1  

  

位置值基于电机旋转数。如果需要不同的参考值，借助参数P607[03]“速比”和P608[03]“减速比”可
以转换为不同单元。在参数“速比”和“减速比”中不能输入小数点后的值。为了获得更高的精度，两
个值应各自乘以相同的系数，该系数应尽可能大。产品不得超过值65000，即系数不得过大。
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4.6 位置控制  
Pos: 162 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /4. Funktionsbeschr eibung/Lageregel ung - Varianten der Posi tionier ung (P600) @ 14\mod_1478514186449_388.docx @ 2301732 @ 3 @ 1 
 

4.6.1 位置控制 - 位置控制变量（P600）  
可能有四种不同的定位变量。  

• 最大频率线性斜坡（P600，设置1）  

 
示例  

P105 = 50 Hz, P102 = 10 s； 
斜坡时间 = P102  = 10 s 

驱动单元在10 s内从0 Hz加速到50 Hz。  
 

• 设定值频率线性斜坡（P600，设置2）  

 
示例  

P105 = 50 Hz，P102 = 10 s，设定值 50 %（25 Hz）       
斜坡时间 = P102 * 0,5 = 5 s 

驱动单元在5 s内从0 Hz加速到25 Hz。   
 

• 最大频率S斜坡（P600，设置3）  

 
示例  

P105 = 50 Hz, P102 = 10 s; 
斜坡时间 = P102  * 2 = 10  s * 2 = 20 s 

驱动单元在20 s内从0 Hz加速到50 Hz。  
 
在启动寻参期间，禁用S斜坡功能。  

      

加速度是线性的。恒定行进速度始终在参数P105下设置的“最大频率”下进行。加速时间（P102）
和减速时间（P103）与最大频率（P105）相关。

加速度是线性的。恒定行进速度通过设定值频率指定。可以通过模拟输入或通过总线设定值进行更
改。加速时间（P102）和减速时间（P103）与最大频率（P105）相关。
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• 设定值频率S斜坡（P600，设置4）  

斜坡时间 * 加速时间/最大频率  

示例  

P105 = 50 Hz，P102 = 10 s，设定值50 % = 设定值频率25 Hz;       
斜坡时间 = 2 * P102 * √（设定值频率/P105） = 2 * 10 s * √（25 Hz / 50 Hz）    

驱动单元在14.1 s内从0 Hz加速到25 Hz。   
 

在启动寻参期间，禁用S斜坡功能。  

 信息  设定值频率或斜坡时间  

  
 

 信息   P106 - 斜坡绕行  
如果位置控制禁用，则禁用参数P106“斜坡绕行”（P600，设置 ≠ 0）。  
 

 信息  有效斜坡时间  
如果达到负载极限或在小移动路径的情况下，实际或有效斜坡时间可能偏离参数化值。 
 
Pos: 163 /Allgemein/Allgemeingültig e Module/---------Seitenumbr uch kompakt --------- @ 13\mod_1476369695906_0.docx @ 2265495 @  @ 1 
 

  

恒定行进速度通过设定值频率指定。但是，在定位模式中，斜坡频率作为S斜坡运行（参见上一段）。
设定值频率可以通过模拟输入或通过总线设定值进行更改。加速时间（P102）和减速时间（P103）
与最大频率（P105）相关，按如下计算：

在定位移动期间，设定值频率或斜坡时间的变化不会影响驱动单元的加速或最终速度。新值仅在达到目标位置后被
采用并包含在下一次定位移动的计算中。
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4.7 位置控制 – 操作方法  

 
A = 加速时间  
B = 以最大频率行进  
C = 减速时间  
D = “目标窗口值”确定的时间（P612）  

1 = 位置控制器P  
2 = 以最小频率行进  

图3：位置控制顺序  
Pos: 165 /Allgemein/Allgemeingültig e Module/---------Seitenumbr uch kompakt --------- @ 13\mod_1476369695906_0.docx @ 2265495 @  @ 1 
 

      

位置控制用作P反馈回路。设定位置和实际位置不断地相互比较。设定值频率是通过将此差异与参数P611
“位置控制P”相乘而形成的。然后，将该值限制在参数P105中参数化的“最大频率”。

根据参数P103中参数化的“制动时间”和当前速度计算“路径距离”。如果在计算距离时不考虑制动时
间，则速度通常会降低得太晚，并且会超过设定位置。例外情况是具有极短制动时间和启动时间的高动
态应用，以及仅指定非常小的路径增量的应用。

所谓的目标窗口可以在参数P612“目标窗口值”中指定。在目标窗口内，设定值频率限制在参数P104
“最小频率”设置的频率，并启用“慢速运行”类型。该频率不能低于2 Hz。“慢速运行”功能特别建
议应用于负载变化很大的，或如果驱动单元必须在没有速度控制的情况下运行的（P300 =“关”）。

参数P612定义了起始点，并因此定义了“慢速运行”在设定位置结束的距离。这对输出消息“位置到达”没
有任何影响（例如参数P434）。
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4.8 剩余路径定位  

 

剩余路径定位的相关参数  

参数  值 含义  

P420...或P480  78 剩余路径触发  
P610 10 剩余路径定位  
P613 [-01] xx 如果驱动器使用“右转启用”启用，则为剩余路径  
P613 [-02] xx 如果驱动器使用“左转启用”启用，则为剩余路径  

 

剩余路径定位顺序  
  

 

以下选项可用于启动新的剩余路径定位（在设定值模式启动）：
 • 停止驱动（取消启用）并重新启用驱动，或  

• 在功能62“同步位置数组”中触发数字（通过数字输入P420...，或总线IO输入位P480）   
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剩余路径定位是位置控制的变量。在这种情况下，驱动单元在接收到触发脉冲后从正常速度调节变为位
置控制，然后在停止前移动一段规定的距离。

启用后，驱动单元首先以设定值频率移动，直至输入端的传感器有一个正侧面0    1，其功能为“触发剩
余路径”。然后驱动单元切换到位置控制，随后移动已在参数P613 [-01]或[-02]中编程的距离。如果位置
设定值通过总线发送到变频器，则会将其添加到在P613 [-01]或[-02]中的值。如果在P613 [-01]或[-02]中
未输入任何值，则总线设定值表示相对剩余路径。

在到达目标位置后，驱动单元保持在这个位置。

使用“触发剩余路径”功能的输入端的新脉冲再次触发该功能。然后驱动单元移动另一剩余距离。驱动
单元是否已经在其目标位置静止或仍然在运行并不重要。

只有在完成剩余路径定位后，才会显示状态消息“位置到达”。以设定值频率持续移动期间，状态消息
“位置到达”禁用。

剩余路径定位的精度取决于响应时间的抖动、速度以及所使用的启动器。数字输入的响应时间的抖动通
常为1-2 ms。因此，位置误差对应于在抖动时间期间以特定速度行进的距离。

剩 余 路 径 定 位 经 常 使 用 线 性 斜 坡 进 行 。 任 何 设 置 的 S 斜 坡 没 有 效 果 。 如 果 启 用 了 位 置 限 制
（P615/P616），则在持续运行时会考虑这一点。
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4.9 同步控制  

 

P = n[rpm] / 60 * 周期时间 [ms] / 1000  
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在1500 rpm和传输时间约为5 ms的情况下，产生0.125转或45°偏差的结果。这种偏差在某种程度上是通
过从机的适当补偿来调整的。但是，在周期时间里仍有大约1ms的抖动（波动）无法补偿。在选定的情
况下，仍然存在大约9°的角度误差。这仅适用于使用至少100kBaud的CANopen/CAN总线波特率来耦合
两个驱动单元的情况。波特率较低的联轴器会大大增加偏差，因此不建议这样做。

通过CANopen的驱动单元的联轴器,可以同时操作CANopen绝对值编码器。但是，必须注意，该网络不包
含5个以上的从变频器。这是确保总线负载保持在50%以下和确保确定性行为的唯一方法。
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4.9.1 通信设置  
通过CANopen建立主机和从机之间的通信需要以下设置：  

 主变频器   

参数  值 含义  

P502 [-01] 20 频率斜坡后的设定值频率  1)  
P502 [-02] 15 在增量高位字中的实际位置 2)  
P502 [-03] 10 在增量低位字中的实际位置 2)  
P503 3 CANopen 
P505 0 0.0 Hz 
P514 5 250 kBaud（至少应设置100 kBaud）  
P515 [-03] P515Slave [-02] 广播 – 主机 – 地址    
1) 

  
. 

2) 
 

 

从变频器   

参数 值 含义  

P510 [-01] 10 CANopen的主设定值 - 广播    
P510 [-02] 10 CANopen的辅助设定值 - 广播   
P505 0 0.0 Hz 
P514 P514Master 根据主机中的值设置  
P515 [-02] P515Master [-03] 广播 – 从机 – 地址
P546 [-01] / P546 4 频率添加 1)  
P546 [-02] / P547 24 设定位置格式增量高字  
P546 [-03] / P548 23 设定位置格式增量低字  
P600 1或2  位置控制开  2)  
P610 2 同步操作  
1) 

  

2)
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如果启用信号也没有从主机传送到从机，即从机仅在一个方向启用，但主机在两个方向上旋转，则必须使用功能“无滑差导向值的实际频率”
“21”，而不是“频率斜坡后的设定值频率”“20”。

必须在“...增量”设置中将实际位置传送到从机。否则，传输时间误差的数量会增加。

设置“频率添加”是必要的，以优化速度行为的计算，并最小化对主机的控制偏差。但是，这极大地限制了在最大速度补偿与主机的任何位置
偏差的可能性。

两种设置都是可能的。在同步模式下，定位总是以最大可能频率进行。
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通过CAN总线也可以建立主机和从机之间的通信，并需要以下设置。  
 

主变频器   

参数  值 含义  

P502 [-01] 20 频率斜坡后的设定值频率 1)  
P502 [-02] 15 在增量高位字中的实际位置 2)  
P502 [-03] 10 在增量低位字中的实际位置 2)  
P503 2 CAN 
P505 0 0.0 Hz 
P514 5 250 kBaud（至少应设置100 kBaud）  
P515 [-01] 0 地址0（       章节“监测功能-主机关闭”）   
1) 

  

2) 
 

 

从变频器   

参数  值 含义  

P510 [-01] 9 CAN的主设定值-广播   
P510 [-02] 9 CAN的辅助设定值-广播  
P505 0 0.0 Hz 
P514 P514Master 根据主机中的值设置  
P515 [-01] 128 地址128（       章节“监测功能-主机关闭”）  
P546 [-01] / P546 4 频率添加  1)  
P546 [-02] / P547 24 设定位置格式增量高字  
P546 [-03] / P548 23 设定位置格式增量低字  
P600 1或2  位置控制开  2)  
P610 2 同步操作  
1) 

  

2)
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设置“频率添加”是必要的，以优化速度行为的计算，并最小化对主机的控制偏差。但是，这极大地限制了在最大速度补偿与主机的任何位置
偏差的可能性。

两种设置都是可能的。在同步模式下，定位总是以最大可能频率进行。

如果启用信号也没有从主机传送到从机，即从机仅在一个方向启用，但主机在两个方向上旋转，则必须使用功能“无滑差导向值的实际频率”
“21”，而不是“频率斜坡后的设定值频率”“20”。

必须在“...增量”设置中将实际位置传送到从机。否则，传输时间误差的数量会增加。
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4.9.2 从机斜坡时间和最大频率设置  
为了使从机能够执行控制，应选择比主机略小的斜坡时间，并且选择略高的最大频率。

 
从变频器  

参数  值

P102 0.5 .. 0,95 * P102Master 
P103 0.5 .. 0,95 * P103Master 
P105 1.05 .. 1.5 * P102Master 
P410 0 
P411 P105Master 
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4.9.3 设置速度和位置控制  
1.   
2. 调试“同步模式”位置控制。  

 信息  控制器设置  
有关速度和位置控制器的设置和优化的详细信息，请参阅我们的网站www.nord.com上的应用指南AG 0100和AG 0101。  
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4.9.4 考虑主机和从机间的速比情况  
设置固定速比  

 

 

NSlave = P607 [-xx] / P608 [-xx] * NMaster 

P105Slave = P607 [-xx] / P608 [-xx] * NMaster * 1.05…1.5 
 

设置可变速比  
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可以通过参数P607“速比”和P608“减速比”来考虑主从机之间的速比。

速比输入到未使用编码器的数组中。（SK 54xE的例外情况：P607[-05] / P608[-05])

通过使用模拟输入，主从机之间的速比可以在主机速度的-200%和最大200%之间持续变化。

为此，相关模拟输入（P400...）必须设置为功能47“传动速比”。通过调整模拟输入（P402... / P403...），
可根据现有要求进行缩放。负值会导致旋转方向发生变化。

可以“在线”调整速比，即在运行期间。但是，应该注意的是，调整过程中的“位置滑差”可能具有比
正常同步操作中大得多的值。其原因是必须调整新的速度，必要时必须考虑通过更改允许的滑差（在参
数P630“位置滑差”中）。
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4.9.5 监测功能  
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4.9.5.1 位置监测可实现的精度  

 

P104 = 0.25...1.0 * （P625 [转] * 4.0 Hz * P611 [%]）– 2 Hz     
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 4.9.5.2 从机错误或位置滑差时主机关断  

示例  
•  

• 

  

从机可通过状态消息“位置到达”监测主从机之间的偏差（例如：P434，设置 21）。此消息的可实现精
度以及主从驱动器之间的偏差取决于几个因素。在这里，除了速度控制和位置控制的设置之外，路径，
即系统的驱动或机械，起着决定性的作用。

但是，可实现精度的最小值由传输类型决定。应预期至少有0.1转的偏差。在实践中，应计划大于0.25的电
机旋转值。如果超过在P625“输出滞后”中设置的值，或指定和实际速度之间的差异超过2Hz + P104，则
删除消息“位置到达”。从机的最小频率可以用下列公式计算：

当一个旋转的允许偏差和在“位置控制器P”（P611）中的值为5%时，这会导致位置控制的速度分量为
20Hz。如果P104设置为一个相当低的值，则状态消息由从机超速而不是由位置最大偏差决定。为从机设
置的斜坡时间越短，这尤其适用。

通过主 - 从联轴器，主机误差将通过与从机的位置通信自动处理。只要通信完好无损，就可以在主机发生
误差时排除同步故障。从机无障碍地调节到主机位置。

但是，如果从机不能跟随主机的指定位置，或如果从机进入错误状态，则需要主机的相应信息和相关响
应。这可以通过更高电平控制装置或通过在主从机之间执行第二通信通道来实现。为此，从变频器将位
“位置到达”和/或“故障”作为总线IO位发送给主机。主机可以使用此信号，例如启动紧急停机，或切
换到“故障”状态并关闭。

从机发生故障。设备切换到“故障”运行状态。因此，主机立即切换到“故障”运行状态。

因机械干扰，从机无法跟随主机。超出参数化的滑差限制，即删除了从机上的状态消息“位置到
达”。主机停机。只有从机再次处于指定的公差范围内时，才能重新启用主机。
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要设置必要的第二通信通道，需要以下设置：  

主变频器   
参数  值  含义  
P426 P103Master 从机减速时间故障  
P460 0 监视时间 = 0  “客户错误”  
P480 [-01] 18 监视  
P480 [-02] 11 紧急停机  
P510 [-02] 10 CANopen - 广播  
P546 17 总线IO输入位    
 

从变频器   
参数  值  含义  
P481 [-01] 7 故障  
P481 [-02] 21 位置到达  
P502 [-01] 12 总线IO输出位0-7    
P502 [-02] 15 在增量高位字中的实际位置 1)  
P502 [-03] 10 在增量低位字中的实际位置 1)  
1) 选项参数化。监测不需要参数化。  
 

  
P515 CAN地址  广播标识符  使用的从设备  

0 … 127 1032 0 – 255 
128, 136, 144, 152, …, 240, 248 1024 0 – 31 
129, 137, 145, 153, …, 241, 249 1025 32 – 63 
130, 138, 146, 154, …, 242, 250 1026 64 – 95 
131, 139, 147, 155, …, 243, 251 1027 96 – 127 
132, 140, 148, 156, …, 244, 252 1028 128 – 159 
133, 141, 149, 157, …, 245, 253 1029 160 – 191 
134, 142, 150, 158, …, 246, 254 1030 192 – 223 
135, 143, 151, 159, …, 247, 255 1031 224 – 255 

表13：地址分配  
 

示例  

P515Master = 1 
P515Slave = 128 
 

 

  
    

 信息  地址“0”  
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4.9.5.3 从机滑差监控  
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此外，设备的CAN地址必须以传输不在同一标识符上的方式选择。传输CAN主机功能的标识符取决于设
置（P515 [-01]）的CAN地址。

主机和从机之间的通信（反之亦然）应使用超时时间（P513）进行监测。

对于通过CANopen的联轴器，广播传输和接收地址通过数组 - 参数P515单独设置（       第4.9.1节“通信
设置”）

通过参数P630“位置滑差”可以实现从机滑差监控的另一种可能性。这样，在启用同步和启用设备的情
况下，比较设置位置和实际位置。如果未启用从机，则主机位置可能偏离从机位置，而不生成相应的状
态消息。

建议使用尽可能低的值来选择地址。低地址设置更高的优先级。这优化了主机和从机之间的通信，从而也优化了驱
动单元的同步行为。

但是，CANopen为某些特殊用途保留地址“0”。为防止重叠以及因此可能出现的故障，因此不应使用地址0。
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4.9.6 从机启动寻参 - 同步应用轴  
 

 
 

 
 

 1. 将整个系统移动到参考点  
2. 去除对主机的启用  
3. 去除对从机的启用  
4. 在主机上执行“复位”（P601Master = 0，P602Slave切换）   
5. 在从机上执行“复位”（P602Slave = 0，P601Slave = 0）   

1. 指定启动寻参的速度（Fref）
Fref = Fmin（P104）= Fmax（P105）≠ 0（例如每次输入值5（= 5 Hz））  

2. 禁用频率添加（P546“总线设定值功能”）   

要启动从机的启动寻参，必须启用相关参数集（本例中的参数集2）。
 必须在主机之后参考从机。  

 

对于同步系统，如果不能单独操作主机和从机，则必须制定偏差情况下的单独策略。
 对于增量位置检测，实际位置值不适合确定偏差。  
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4.9.7 同步运行偏移切换  

 

  

使用绝对值编码器的位置检测通常不需要启动寻参。因此，绝对位置检测应始终优先用于没有偏差的系
统，即主机和从机之间不会发生位置偏差，例如门式起重机。

除了可以通过CAN总线从主机传输到从机的位置设定值之外，还可以通过“增量数组”添加相对位置偏
移。在相关输入的每个0    1侧面，位置设定值可以通过在参数P613“位置”[-01]...[-06]中设置的值偏
移。

偏移不能通过带有“过程数据字”的现场总线直接传输。为此，必须使用适当参数化的总线IO输入位数
字输入。
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4.9.8 飞剪（扩展同步操作功能）  
 

通过3数字功能（P420...或P480）在从机上控制“飞剪”功能。必须为此启用驱动单元。 

• 功能64中的数字：“启动飞剪”  

 

• 功能63中的数字：“禁用同步操作”  

 • 功能77中的数字：“停止飞剪”  

 

 
Pos: 188 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /4. Funktionsbeschr eibung/Gleichlauf/Fliegende Säge_02 ( erweiterte Gl eichlauffunkti on) @ 14\mod_1478785343771_388.docx @ 2303013 @  @ 1 
 

同步控制的一个特例是“飞剪”模式（P610，设置5）。除了实际同步控制以外，从动驱动器还能够“接
通”到已经运行的驱动单元，即，使其移动与主驱动器同步。不能将编码器用作主机编码器。必须始终
使用相应的变频器作为主机。

启用驱动单元处于等待位置。“锯切过程”从输入端的0     1侧面开始。不得设置输入“禁用同步操
作”。
驱动单元现在加速到达参数P613 [-63]中设置的位置。计算加速时间，以便在到达目标位置时达到主驱
动器（例如输送带驱动器）的参考速度。无论主机的速度如何，加速路径保持不变，因此同步移动开始
的点始终处于相同的位置。实际同步操作相在这个点开始。
提供状态消息（设置27），可通过数字输出（P434）或总线IO输出位（P481）进行参数化。此消息
表示同步相已成功完成，并且从机与主机同步。该信号可用于例如启动实际工作过程（例如降低锯或
启动“锯切过程”）。

保持同步操作，直到在“禁用同步操作”输入端检测到0    1侧面。锯切过程完成，锯驱动器（从动驱
动器）返回到位置“0”。可以通过偏移量（P609）任意指定参考点。只有在到达“零位置”时才能
启动下一个过程。主驱动器的位置设定值（P602）通过“禁用同步操作”的0    1侧面重置。

保持同步操作，直到在“停止飞剪”输入端检测到0    1侧面。锯切过程完成。但是，锯驱动器不会返
回位置“0”，而是停机。在输入端“64”“启动飞剪”的一个新侧面之后，从动驱动器再次与主驱
动器同步。
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图4：飞剪原理示例  
Pos: 189 /Allgemein/Allgemeingültig e Module/---------Seitenumbr uch kompakt --------- @ 13\mod_1476369695906_0.docx @ 2265495 @  @ 1 
 

nSlave= nMaster 

nSlave=0 

“同步飞剪”输出  

“启动飞剪”输入  

“禁用同步操作”输入  

P613[-63] 

INI – 位置 = 2 x P613 [-63]  

从机备用位置（剪）  

飞剪过程起始点  

加速开始  

制动并返回起始位置 
P 

主驱动器  

从动驱动器 
启动器： 
“启动飞剪”  

启动器： 
“禁用同步操作” 
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Pos: 190 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /4. Funktionsbeschr eibung/Gleichlauf/Fliegende Säge_03_Besti mmung des Beschl eunigungsweges und der Ini tiatorpositi on @ 14\mod_1478848625888_388.docx @ 2303049 @ 4 @ 1  

4.9.8.1 加速路径和启动器位置的确定  

 

 
 

最小加速路径的计算  
P613 [-63] > 0.5 * nSlave_max * T加速时间  

   

T加速时间 = P102 * FSlave_max / P105 
nSlave_max = FSlave_max / 极对数  

   

P608 [-xx] / P607 [-xx] = (RGear Unit Slave * DMaster) / (RGear Unit Master * DSlave) 
   

PINI = 2 * P613 [-63] *  *DSlave / RGear Unit Slave 
     

n = 速度 [rpm]  
T = 时间 [s]  
F = 频率 [Hz]  
R = 速比  
D = 减速机输出直径  

PINI = 到达启动器最小距离  

 

 

 
 

Pos: 191 /Allgemein/Allgemeingültig e Module/---------Seitenumbr uch kompakt --------- @ 13\mod_1476369695906_0.docx @ 2265495 @  @ 1 
 

启动器与锯切过程开始点的距离对应于锯驱动器（从动驱动器）加速路径值的两倍。在加速过程中，皮
带驱动器（主驱动器）向后行进两倍于锯驱动器（从动驱动器）的距离。

为计算启动器位置，必须考虑驱动单元和传动因素之间的相应速比。必须在P613 [-63]中输入最小加速路
径。

如果设置的加速路径小于必要的加速路径，将触发故障信息E13.5“飞剪加速”。同时检查加速路径是否
与主机速度的符合匹配。如果不是这样，则在启动命令激活后触发故障信息E13.6“飞剪值错误”。
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Pos: 192 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /4. Funktionsbeschr eibung/Gleichlauf/Fliegende Säge_04_Diagonalsäg e @ 14\mod_1478850117652_388.docx @ 2303085 @ 4 @ 1 
 

4.9.8.2 斜剪  

 

 

 

 

 

 

 

图5：飞剪 - 斜剪  
 

斜剪速比的计算  
P608 [-xx] / P607 [-xx] = (RGear Unit Slave * DMaster) / (RGear Unit Master * DSlave) * cos( ) 

     
 = 从角度 – 相对于主机运动方向的运动方向 [°]  

R = 速比  
D = 减速机输出直径  

 

主驱动器  

从动驱动器 

 

Vx = Vslave  

Vy = Vslave * 
 

Vslave 

斜剪是“飞剪”的特例。这里，从轴和处理轴之间没有区别。要同步的轴横向于材料方向以规定的角度
（例如30°）移动。因此，移动包括纵向和横向的矢量。因此，主机和从机之间的速比必须考虑角度。

因此，对于斜剪，剪的前进运动与皮带速度成比例。因此，剪的前进运动和皮带速度不能单独选择（只
要角度保持不变）。对于“正常”飞剪，剪的前进运动通过单独的轴控制，独立于皮带或行进的速度。

无论参数P600的设置如何，“飞剪”功能始终以线性斜坡和最大频率的运动速度执行。因此：剪的返回
运动始终以设置的最大频率进行，该最大频率通常对应于同步运动期间的最大速度。
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Pos: 194 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /4. Funktionsbeschr eibung/Ausgangsmeldungen @ 14\mod_1478522958616_388.docx @ 2301929 @ 2 @ 1  

4.10 输出消息  

 信息  状态消息的可用性  
如果位置控制没有启用，则状态消息可用（P600 =“禁用”设置）   
 

 

功能  
（设置）

描述  

参考
 （20）

 

如果有效参考点可用，则消息为“激活”。  
当启动寻参开始时，信号被取消。  

 
  

位置到达
 （21）

    

比较位置
 （22） 

 
  输出信号 0  1（“高”）:pist vergl 

输出信号 1  0（“低”）:pist < pvergl - physt 

比较位置值  
（23） 

该功能对应于功能22“比较位置”，差异在于实际位置作为绝对值（无标记）处理。
 输出信号 0  1（“高”）：|pist vergl 

输出信号 1  0（“低”）：|pist|< |pvergl| - physt 
位置数组值

 （24）

比较位置到达
 （25）

 
   输出信号 0  1（“高”）：|pvergl.- pist| < physt 

比较位置值到达
 （26） 

 
  输出信号 0  1（“高”）：|(|pvergl|.- |pist|)| < physt 

飞剪同步
 （27） 

表14：定位功能数字输出消息  
Pos: 196 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /5. Inbetri ebnahme/! Inbetriebnahme @ 14\mod_1478529527176_388.docx @ 2301975 @ 1 @ 1  

变频器为定位功能提供各种状态消息。这些可以通过物理方式输出（例如通过数字输出P434...），或作
为总线IO输出位（P481）使用总线IO输出位，必须将其中一个实际总线值（P543...）设置为功能“总线
IO输出位0-7”。

使用此功能，变频器报告已到达设置的位置。如果设定值和实际位置之间的差异小于参数P625
“输出滞后”中设置的值，并且实际频率低于参数P104“最小频率” + 2 Hz中参数化的频率，
则消息为“激活”。
对于同步操作，P104中参数化的频率不适用，而是频率设定值是条件。
如果实际位置大于或等于参数P626“比较位置输出”中的设置，则消息为“激活”。如果实际
位置小于P626减去滞后（P625），则再次取消信号。标志考虑在内。

如果到达或超过参数P613中参数化的位置，则消息为“激活”。无论P610中的设置如何，该
功能始终可用。
如果实际位置和P626“比较位置输出”中参数化的值之间的差异小于参数P625“输出滞后”
中设置的值，则消息为“激活”。

如果实际位置和P626“比较位置输出”中参数化的值之间的差异小于参数P625“输出滞后”
中设置的值，则消息为“激活”。

如果“飞剪”功能中的从动驱动器已完成起始相，并与主轴同步，P625中设置的“输出滞后”
考虑在内，则消息为“激活”。
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5 调试  

在调试POSICON应用时，建议遵循特定的顺序。各个步骤说明如下。 

特殊故障症状说明       第7节“操作状态消息”。  
Pos: 197 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /5. Inbetri ebnahme/Inbetriebnahme_Schritt  1 @ 14\mod_1478529765944_388.docx @ 2302011 @ 5 @ 1 
 

步骤1：无控制调试轴  
 

 警告  因不可预见的功能性能而造成伤害的危险  

调试期间可能发生不可预见的功能性能。  

对于起重机，在首次开启之前，必须采取措施防止负载物掉落。  

确保紧急停机和安全电路正常运行！  
 

输入所有参数之后，应首先在不控制位置或速度的情况下调试轴。
 • P300“伺服模式”，设置 0（“关”或“VFC开环”）  

• P600“位置控制”设置 0（“关”）  
 

 
  

Pos: 198 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /5. Inbetri ebnahme/Inbetriebnahme_Schritt  2 @ 14\mod_1478530060604_388.docx @ 2302047 @ 5 @ 1 
 

步骤2：调试速度控制  

Pos: 199 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /5. Inbetri ebnahme/Inbetriebnahme_Schritt  3 @ 14\mod_1478531051700_388.docx @ 2302083 @ 5 @ 1 

步骤3：调试位置控制  

  

对于起重机应用，当通过速度控制提升负载时，应在设置速度控制后优化参数P107“制动应用时间”和
P114“制动释放时间”。

设置参数P604“编码器型号”和P605“绝对值编码器”后，必须检查是否正确检测到实际位置。实际位
置显示在参数P601“实际位置”中。如果在启用向右旋转的情况下打开电机，则值必须稳定并变大。如
果当轴移动时该值不变，则必须检查参数化和编码器连接。如果实际位置的显示值在轴未移动的情况下
跳跃，则同样适用。

在此之后，应参数化实际位置附近的设置位置。如果启用后，轴远离位置移动，而不是朝向它移动，则
电机旋转方向和编码器旋转方向之间的分配不正确。然后应更改速比标记。
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– P310 “速度控制P”= 100 %...150 % 
– P311 “速度控制I”= 3 %/ms...5 %/ms   

 

Pos: 201 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/!Parameter  [POSICON ] @ 14\mod_1479131872793_388.docx @ 2303957 @ 1 @ 1 
 

如果实际位置的检测工作正确，则可以优化位置控制。原则上，随着P放大率的增加，轴变得“更硬”，
即与设置位置的偏差变得小于具有较小放大率的偏差。

在位置控制的P310中设置的P放大率的大小取决于整个系统的动态特性。原则上：质量越大，系统摩擦越
小，系统振荡的趋势越大，最大可能P放大率越小。为了确定临界值，放大增大，直到驱动单元围绕该位
置振荡（离开该位置，然后再次接近该位置）。然后应将放大率设置为该值的0.5至0.7倍。

对于具有从属速度控制（P300“伺服模式”）的定位应用，通常建议设置偏离速度控制的标准设置。
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6 参数  

 

Pos: 202 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/!Parameter  - Ergänzung [POSICON _SK 5xxE] @ 14\mod_1479132506644_388.docx @ 2303993 @  @ 1 
 

 信息  参数双重显示  
SK 53xE变频器各个参数的结构与SK 54xE版本的结构不同。因此，相关参数的说明会列出两次，但会单独标记。 
 

 
Pos: 203 /Anleitungen/El ektr oni k/FU und Starter/5. Par ameter/Allgemei n/Par ameter beschr eibung _01 [SK 1xxE, SK 2xxE, SK 2xxE-FDS, POSICON ] @ 9\mod_1447147899292_388.docx @ 261908 @ 2 @ 1 
 

6.1 参数说明  
Pos: 204 /Anleitungen/El ektr oni k/FU und Starter/5. Par ameter/Allgemei n/Par ameter beschr eibung _02 [SK 1x5E, SK 1xxE-FDS, POSICON] - neue Dars tell ungsvariante @ 9\mod_1446537266668_388.docx @ 260250 @  @ 1 
 

P000 （参数号）  操作显示（参数名）  xx 1) S P 

设置范围  
（或显示范围）   

 

其它适用
参数： 

直接关联的其它
参数列表  

数组  [-01] 如果参数在几个数组中有子结构，则显示在此处。  

出厂设置  { 0 }  
 

应用范围  参数适用的设备变量列表。如果参数通常有效，即对于整个模式系列，则省略此行。 

描述  此参数的说明、功能、含义等。  

说明  此参数的附加说明  

设置值  
（和显示值）  

可能的设置列表以及各自功能的说明  

1) xx = 其它识别  

图6：参数解释说明  
 

 信息  参数说明  
未使用的信息行未列出。  
 

 
Pos: 205 /Anleitungen/El ektr oni k/FU und Starter/5. Par ameter/Allgemei n/Par ameter beschr eibung _03 [POSICON] @ 14\mod_1479133032600_388.docx @ 2304028 @  @ 1 
 

说明/解释：  

代码  名称  含义  

S 主管-参数  

P 参数集-相关   
 
Pos: 206 /Allgemein/Allgemeingültig e Module/---------Seitenumbr uch kompakt --------- @ 13\mod_1476369695906_0.docx @ 2265495 @  @ 1 
 

以下仅列出POSICON技术功能的特定参数、显示和设置选项。有关所有可用参数的详细概述，请参阅变
频器使用手册（BU0500/BU0505）。

如果设置了相关主管代码（参见参数P003）,则现在可以显示
和修改参数。
参数提供不同的设置选项，这些选项取决于所选参数集。

显示可能的设置范围和小数位数的典型显示格
式（例如（bin = 二进制））

默认设置，通常设备交货条件下或在执行“恢复出厂设置”后设置到的状态下的参数设置（参见
参数P523）。
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Pos: 207 /Anleitungen/El ektr oni k/FU und Starter/5. Par ameter/Par ameter auflistung (P000 .. .)/P000- P099/!Betriebsanzeigen P0xx [SK xxxE] @ 9\mod_1447143432046_388.docx @ 261940 @ 3 @ 1  

6.1.1 操作显示  
Pos: 208 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P0xx bis P3xx (POSICON)/P001 - Auswahl Anzeige @ 14\mod_1479130822311_388.docx @ 2303852 @  @ 1 
 

P001 显示值选择     

描述  选择具有7段显示的控制盒/SimpleBox的操作显示。 
设置值  值  含义  
 

Pos : 209 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P0xx bis P3xx (POSICON)/P001 - Auswahl Anzeige_Ei nstellwerte_01 @ 14\mod_1479131020358_388.docx @ 2303887 @  @ 1 
 

 0 实际频率  实时适用输出频率  
 16 位置设定值  位置设定值  
 17 实际位置  实际位置  
 50 实际位置，增量：  增量式编码器的实际位置值  

 
51  

 
CANopen绝对值编码器的实际位置值  

 52 实际位置差异  设定值和实际位置之间的实际差异  

 53 绝对值/增量式实际位置差异 绝对值编码器和增量式编码器之间的实际位置差异（参见P631） 

 54 C/M实际位置差异  编码器计算和测量差异之间的实际位置差异（参见P630）
 

Pos : 210 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P0xx bis P3xx (POSICON)/P001 - Auswahl Anzeige_Ei nstellwerte_02 _ Ergänzung  [SK 54xE] @ 14\mod_1479131675073_388.docx @ 2303922 @  @ 1 
 

 55 通用编码器实际位置  
 

 

Pos: 211 /Anleitungen/El ektr oni k/FU und Starter/5. Par ameter/Par ameter auflistung (P000 .. .)/P300- P399/!Regelungspar ameter P3xx [SK xxxE] @ 13\mod_1471870195568_388.docx @ 342440 @ 3 @ 1 
 

6.1.2 速度控制  
Pos: 212 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P0xx bis P3xx (POSICON)/P300 - Ser vo M odus @ 14\mod_1479133370515_388.docx @ 2304063 @  @ 1 
 

P300 伺服模式    P 

描述  使用增量式编码器通过速度测量启用速度控制。 
这将导致非常稳定的速度行为，直至电机停止。  

说明  所需的增量式编码器  
设置值  值  含义  
 

Pos : 213 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P0xx bis P3xx (POSICON)/P300 - Ser vo M odus_Ei nstell werte @ 14\mod_1479134519750_388.docx @ 2304098 @  @ 1 
 

 0 关 =（VFC开环）  无编码器反馈的速度控制  
 1 开（CFC闭环）  有编码器反馈的速度控制  
 2 Obs（CFC开环）  无编码器反馈的速度控制  
 

Pos: 214 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P0xx bis P3xx (POSICON)/P301 - Drehgeber Aufl.  @ 14\mod_1479134838044_388.docx @ 2304133 @  @ 1  

P301 编码器分辨率     

描述  输入所连接的增量式编码器的每次旋转的脉冲计数。  
如果编码器旋转方向与电机不同，则可以通过选择相应的负脉冲数8...0.16来补偿。 

说明  所需的增量式编码器  
设置值  值  含义  值  含义  
 

Pos : 215 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P0xx bis P3xx (POSICON)/P301 - Drehgeber Aufl._Eins tell wer te @ 14\mod_1479135308049_388.docx @ 2304168 @  @ 1 
 

 0 =  500 脉冲  8 =  - 500 脉冲  
 1 =  512 脉冲  9 =  - 512 脉冲  
 2 =  1000 脉冲  10 =  - 1000 脉冲  
 3 =  1024 脉冲  11 =  - 1024 脉冲  
 4 =  2000 脉冲  12 =  - 2000 脉冲  
 5 =  2048 脉冲  13 =  - 2048 脉冲  
 6 =  4096 脉冲  14 =  - 4096 脉冲  
 7 =  5000 脉冲  15 =  - 5000 脉冲  
 17 =  8192 脉冲  16 =  - 8192 脉冲  
 

Pos: 216 /Allgemein/Allgemeingültig e Module/---------Seitenumbr uch kompakt --------- @ 13\mod_1476369695906_0.docx @ 2265495 @  @ 1 
 

实际绝对位置值或实际CANopen实
际位置值

通用编码器的实际位置值（除CANopen外的绝对值编码器）；
SK540E及以上
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Pos: 217 /Anleitungen/El ektr oni k/FU und Starter/5. Par ameter/Par ameter auflistung (P000 .. .)/P400- P499/!Steuer klemmen P4xx [SK xxxE] @ 9\mod_1447148337256_388.docx @ 262037 @ 3 @ 1 
 

6.1.3 控制端子  
Pos: 218 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P400 - Fkt. Analog eingang 1 [SK 53xE] @ 14\mod_1479124723624_388.docx @ 2303782 @  @ 1 
 

P400 功能模拟输入1    P 

应用范围  SK 53xE 
描述  模拟输入的功能分配  
设置值  值  含义  
 

Pos : 219 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P400 - Fkt. Analog eingang_Einstell werte [SK 53xE] @ 14\mod_1479124863838_388.docx @ 2303817 @  @ 1 
 

 0 关  不使用输入。  
 42 启动寻参  

数字功能，解释请参见参数P420  
 43 参考点  
 44 自学习  
 45 退出 - 自学习  

 47 减速速比系数  传动速比。主机和从机之间速比的设置 

 

58 设置位置  在P615和P616限制内，可通过模拟输入指定设置位置。 
 P610必须设置为“辅助设定值源”。

 在这种情况下，不执行最小和最大位置的位置监测。 
 75 位0位置数组/增量 

数字功能，解释请参见参数P420  

 76 位1位置数组/增量 
 77 位2位置数组/增量 
 78 位3位置数组/增量 
 81 复位  
 82 同步位置数组  
 

Pos: 220 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P400 - Fkt. Analog eingang [SK 2xxE, SK 54xE] @ 14\mod_1479118931305_388.docx @ 2303677 @  @ 1 
 

P400 功能模拟输入    P 

数组  [-01] … [-08]  
应用范围  SK 54xE 
描述  模拟输入的功能分配  
设置值  值  含义  
 

Pos : 222 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P400 - Fkt. Analog eingang_Einstell werte [SK 54xE] @ 14\mod_1479121150551_388.docx @ 2303712 @  @ 1 
 

 0 关  不使用输入。  

 47 减速速比系数  传动速比。主机和从机之间传动速比的设置 

 
56 加速时间  加速过程的时间调整。0%  

对应于最短可能时间，100%对应于P102   1) 

 
57 减速时间  减速过程的时间调整。0%  

对应于最短可能时间，100%对应于P103   1 

 

58 设置位置  在P615和P616限制内，可通过模拟输入指定设置位置。 
 P610必须设置为“辅助设定值源”。

  在这种情况下，不执行最小和最大位置的位置监测。 

 1) 取决于定位过程所需的距离。如果距离不足，则加速过程提前终止。 
  

Pos : 223 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P405 - Fkt. Analog eingang 2 [SK 53xE] @ 14\mod_1479280659781_388.docx @ 2304289 @  @ 1  

P405 功能模拟输入2    P 

应用范围  SK 53xE 
描述  模拟输出的功能分配  
说明  与模拟输入1功能相同，请参见参数P400  
 

Pos: 224 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P418 - Fkt. Analog ausg ang 1 [SK 53xE] @ 14\mod_1479281663699_388.docx @ 2304324 @  @ 1 
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P418 功能模拟输出1    P 

应用范围  SK 53xE 
描述  模拟输出的功能分配  
设置值  值  含义  
 

Pos : 225 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P418 - Fkt. Analog ausg ang _Ei nstellwerte [SK 5xxE] @ 14\mod_1479282126422_388.docx @ 2304359 @  @ 1 
 

 0 关  不使用输出。  

 29 实际位置  在P615和P616限制内，模拟输出表示实际位置。    
 34 参考  

数字功能，解释请参见参数P434  

 35 位置到达  
 36 比较位置  
 37 比较位置值  
 38 位置数组值  
 39 比较位置到达  

 40 已到达比较位置值 
 

Pos: 226 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P418 - Fkt. Analog ausg ang [SK 2xxE, SK 54xE] @ 14\mod_1479283361747_388.docx @ 2304429 @  @ 1  

P418 功能模拟输出    P 

数组  [-01] … [-03]  
应用范围  SK 54xE 
描述  模拟输出的功能分配  
设置值  值  含义  
 

Pos : 228 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P418 - Fkt. Analog ausg ang _Ei nstellwerte [SK 5xxE] @ 14\mod_1479282126422_388.docx @ 2304359 @  @ 1 
 

 0 关  不使用输出。  

 29 实际位置  在P615和P616限制内，模拟输出表示实际位置。    

 
34 参考  

数字功能，解释请参见参数P434  

 
35 位置到达  

 
36 比较位置  

 
37 比较位置值  

 
38 位置数组值  

 
39 比较位置到达  

 
40 已到达比较位置值 

 

Pos: 229 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P420 - Digital eingang 1 [SK 53xE] @ 14\

mod_1479284762404_388.docx @ 2304499 @  @ 1 
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P420 数字输入1    P 

应用范围  SK 53xE 
描述  数字输入的功能分配   
设置值  值  含义  
 

Pos : 230 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P420 / P480 - Digitalei ngäng e_Einstellwerte @ 14\mod_1479285521077_388.docx @ 2304534 @  @ 1  

 0 关  不使用输入。  

 
22 启动寻参  启动寻参开始  

（  第4.2.1.1节）  
高  

 
23 参考点  已到达参考点  

（  第4.2.1.1节）  
高  

 
24 自学习  自学习功能开始  

（  第4.4节） 高  

 
25 退出 - 自学习  保存实际位置  

（  第4.4节）  
侧面
0 1 

 
55 位0位置数组/增量 位0位置数组/位置增量数组  

（  第4.3节） 高  

 
56 位1位置数组/增量 位1位置数组/位置增量数组  

（  第4.3节） 高  

 
57 位2位置数组/增量 位2位置数组/位置增量数组  

（  第4.3节） 高  

 
58 位3位置数组/增量 位3位置数组/位置增量数组  

（  第4.3节） 高  

 
59 位4位置数组/增量 位4位置数组/位置增量数组  

（  第4.3节） 高  

 
60 位5位置数组/增量 位5位置数组/位置增量数组  

（  第4.3节） 高  

 
61 复位  复位实际位置  

（  第4.2.1.2节） 
侧面
0 1 

 
62 同步位置数组  采用预设位置  

（  第4.3节） 
侧面
0 1 

 

63 同步操作关   

 

高
 

 

   

 

侧面
0 1 

 

64 启动飞剪  启动命令，使从动驱动器与主驱动器同步。 

（  第4.9.8节） 
侧面
0 1 

 

77 停止飞剪  “飞剪”功能中断。  

（  第4.9.8节） 
侧面
0 1 

 

78 触发剩余路径   
 

（  第4.8节） 
侧面
0 1 

 

Pos: 231 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P420 - Digital eingänge [SK 2xxE, SK 54xE] @ 14\

mod_1479284298432_388.docx @ 2304464 @  @ 1 

功能P610 = 2“同步操作”时，同步操作中断，但是，
驱动单元仍处于位置控制模式。主驱动器的位置设定值
（P602）通过0    1侧面重置。驱动器返回位置“0”或
保存在位置偏移（P609）中的位置，并保持在此位置。
功能P610 = 5“飞剪”时，从机返回其起始位置，并保
持在那里，直到下一个“启动飞剪”命令。只有当从机
到达其启动位置时，才接受新的启动命令。主驱动器的
位置设定值（P602）通过0     1侧面重置。

功能P610 = 10“剩余路径定位”时，驱动单元切换到位
置控制，并移动到参数化的“剩余路径”。
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P420 数字输入     

数组  [-01] … [-10]  
应用范围  SK 54xE 
描述  数字输入的功能分配  
设置值  值  含义  
 

Pos : 232 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P420 / P480 - Digitalei ngäng e_Einstellwerte @ 14\mod_1479285521077_388.docx @ 2304534 @  @ 1 
 

 0 关  不使用输入。  

 
22 启动寻参  启动寻参开始  

（  第4.2.1.1节） 高  

 
23 参考点  已到达参考点  

（  第4.2.1.1节） 高  

 
24 自学习  自学习功能开始  

（  第4.4节） 高  

 
25 退出 - 自学习  保存实际位置  

（  第4.4节） 
侧面
0 1 

 
55 位0位置数组/增量 位0位置数组/位置增量数组  

（  第4.3节） 高  

 
56 位1位置数组/增量 位1位置数组/位置增量数组  

（  第4.3节） 高  

 
57 位2位置数组/增量 位2位置数组/位置增量数组  

（  第4.3节） 高  

 
58 位3位置数组/增量 位3位置数组/位置增量数组  

（  第4.3节） 高  

 
59 位4位置数组/增量 位4位置数组/位置增量数组  

（  第4.3节） 高  

 
60 位5位置数组/增量 位5位置数组/位置增量数组  

（  第4.3节） 高  

 
61 复位  复位实际位置  

（  第4.2.1.2节） 
侧面
0 1 

 
62 同步位置数组  采用预设位置  

（  第4.3节） 
侧面
0 1 

 

63 同步操作关   

高
 

 

   

  

侧面
0 1 

 
64 启动飞剪  启动命令，使从动驱动器与主驱动器同步。

 （  第4.9.8节） 
侧面
0 1 

 
77 停止飞剪  “飞剪”功能中断。  

（  第4.9.8节） 
侧面
0 1 

 

78 触发剩余路径   

 （  第4.8节） 
侧面
0 1 

 

Pos: 233 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P421 - Digital eingang 2 [SK 53xE] @ 14\mod_1479289206680_388.docx @ 2304569 @  @ 1 
 

P421 数字输入2     

应用范围  SK 53xE 
描述  数字输入的功能分配  
说明  与数字输入1功能相同，请参见参数P420  
 

Pos: 234 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P422 - Digital eingang 3 [SK 53xE] @ 14\mod_1479289466990_388.docx @ 2304604 @  @ 1  

       

功能P610 = 2“同步操作”时，同步操作中断，但是，
驱动单元仍处于位置控制模式。主驱动器的位置设定值
（P602）通过0   1侧面重置。驱动器返回位置“0”或
保存在位置偏移（P609）中的位置，并保持在此位置。
功能P610 = 5“飞剪”时，从机返回其起始位置，并保
持在那里，直到下一个“启动飞剪”命令。只有当从机
到达其启动位置时，才接受新的启动命令。主驱动器的
位置设定值（P602）通过0     1侧面重置。

功能P610 = 10“剩余路径定位”时，驱动单元切换到位
置控制，并移动到参数化的“剩余路径”。
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P422 数字输入3     

应用范围  SK 53xE 
描述  数字输入的功能分配  
说明  与数字输入1功能相同，请参见参数P420  
 

Pos: 235 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P423 - Digital eingang 4 [SK 53xE] @ 14\mod_1479289503790_388.docx @ 2304639 @  @ 1 
 

P423 数字输入4     

应用范围  SK 53xE 
描述  数字输入的功能分配  
说明  与数字输入1功能相同，请参见参数P420  
 

Pos: 236 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P424 - Digital eingang 5 [SK 53xE] @ 14\mod_1479289507457_388.docx @ 2304674 @  @ 1 
 

P424 数字输入5     

应用范围  SK 53xE 
描述  数字输入的功能分配  
说明  与数字输入1功能相同，请参见参数P420  
 

Pos: 237 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P425 - Digital eingang 6 [SK 53xE] @ 14\mod_1479289513697_388.docx @ 2304709 @  @ 1 
 

P425 数字输入6     

应用范围  SK 53xE 
描述  数字输入的功能分配  
说明  与数字输入1功能相同，请参见参数P420  
 

Pos: 238 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P434 - Rel ais 1 Funkti on [SK 53xE] @ 14\mod_1479290008728_388.docx @ 2304779 @  @ 1  

P434 继电器1功能    P 

应用范围  SK 53xE 
描述  输出1（继电器输出K1）功能分配  
说明  

设置值  值  含义  
 

Pos : 239 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P434 / P481 - Funkti onen Digital ausg ang _Ei nstellwerte @ 14\mod_1479293302685_388.docx @ 2304814 @  @ 1 
 

 0 关  不使用输出。  
 20 参考  参考点可用/已被保存  
 21 位置到达  已到达设置位置  
 22 比较位置  已到达P626中的位置值  

 23 比较位置值  已到达P626中的位置值（不考虑标识）。  

 
24 位置数组值  已到达或超过P613中设置的值。  

 
25 比较位置到达  已到达比较位置，如22，但考虑到P625 

 

26 已到达比较位置值 已到达比较位置值，如23，但考虑到P625 

 

27 飞剪同步  从动驱动器已完成“飞剪”功能的启动相，现在与主轴同步。 

 

说明：有关初始消息的详细信息，请参阅       第4.10节“输出消息”  

 

Pos: 240 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P434 - 

Digital ausg ang Funk. [SK 2xxE, SK 54xE] @ 14\

mod_1479289846154_388.docx @ 2304744 @  @ 1 

分配给标准化输出（P435）或滞后（P436）的参数对使用与POSICON相关的功能没有
影响。在这种情况下，通过参数P625设置滞后。
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P434 数字输出功能    P 

数组  [-01] … [-05]  
应用范围  SK 54xE 
描述  数字输出的功能分配  
说明  

设置值  值  含义  
 

Pos : 241 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P434 / P481 - Funkti onen Digital ausg ang _Ei nstellwerte @ 14\mod_1479293302685_388.docx @ 2304814 @  @ 1  

 0 关  不使用输出。  
 20 参考  参考点可用/已被保存  
 21 位置到达  已到达设置位置  
 22 比较位置  已到达P626中的位置值  

 23 比较位置值  已到达P626中的位置值（不考虑标识）。  
 24 位置数组值  已到达或超过P613中设置的值。   

 25 比较位置到达  已到达比较位置，如22，但考虑到P625 

 26 已到达比较位置值 已到达比较位置值，如23，但考虑到P625 

 27 飞剪同步  从动驱动器已完成“飞剪”功能的启动相，现在与主轴同步。 
 说明：有关初始消息的详细信息，请参阅       第4.10节“输出消息”  
 

Pos: 242 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P441 - Rel ais 2 Funkti on [SK 53xE] @ 14\mod_1479294882665_388.docx @ 2304849 @  @ 1 
 

P441 继电器2功能    P 

应用范围  SK 53xE 
描述  输出2（继电器输出K2）功能分配  
说明  • 与继电器输出1功能相同，请参见参数P434  

• 

 

Pos: 243 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P450 - Rel ais 3 Funkti on [SK 53xE] @ 14\mod_1479295181710_388.docx @ 2304884 @  @ 1 
 

P450 继电器3功能    P 

应用范围  SK 53xE 
描述  输出3（数字输出DOUT1）功能分配  
说明  • 与继电器输出1功能相同，请参见参数P434  

• 

 

Pos: 244 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P455 - Rel ais 4 Funkti on [SK 53xE] @ 14\mod_1479295687571_388.docx @ 2304919 @  @ 1 
 

P455 继电器4功能    P 

应用范围  SK 53xE 
描述  输出3（数字输出DOUT1）功能分配  
说明  • 与继电器输出1功能相同，请参见参数P434  

•  

 

Pos: 245 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P461 - Funktion 2.Dr ehgeber [SK 5xxE] @ 14\mod_1479296263714_388.docx @ 2304954 @  @ 1 

分配给标准化输出（P435）或滞后（P436）的参数对使用与POSICON相关的功能没有
影响。在这种情况下，通过参数P625设置滞后。

分配给标准化输出（P442）或滞后（P443）的参数对使用与POSICON相关的功能
没有影响。在这种情况下，通过参数P625设置滞后。

分配给标准化输出（P451）或滞后（P452）的参数对使用与POSICON相关的功能
没有影响。在这种情况下，通过参数P625设置滞后。

分配给标准化输出（P456）或滞后（P457）的参数对使用与POSICON相关的功能
没有影响。在这种情况下，通过参数P625设置滞后。
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P461 功能第二编码器     

描述  
 

设置值  值  含义  
 

Pos : 246 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P461 - Funktion 2.Dr ehgeber_Eins tell werte [SK 5xxE] @ 14\mod_1479296568864_388.docx @ 2304989 @  @ 1 
 

 
0 速度测量伺服模式  

 

 5 实际位置  HTL编码器用于位置控制，但不用于速度控制。 
 

Pos: 247 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P462 - Strichzahl 2. Drehgeb [SK 5xxE] @ 14\mod_1479298097830_388.docx @ 2305024 @  @ 1 
 

P462 脉冲数2编码器      

描述   
 

设置值  16 … 8192 
 

Pos: 248 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P463 - 2. Dr ehgeber Übersetzung [SK 5xxE] @ 14\mod_1479300678102_388.docx @ 2305059 @  @ 1 
 

P463 第二编码器速比     

描述  
 

P463 = 电机速度/编码器速度  
说明  不用于设置P461 = 0  
设置值  0.01 … 100.00 
 

Pos: 249 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P470 - Digital eingang 7 [SK 53xE] @ 14\mod_1479301251153_388.docx @ 2305094 @  @ 1 
 

P470 数字输入7     

应用范围  SK 53xE 
描述  数字输入的功能分配  
说明  与数字输入1功能相同，请参见参数P420  
 

Pos: 250 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P480 - Funkt. BusIO In Bits @ 14\mod_1479301643733_388.docx @ 2305129 @  @ 1 

设置与变频器连接的第二增量式编码器的功能（通过数字输入DIN2和DIN4的HTL编码
器）。

如果第二增量式编码器未直接安装在电机轴上，则设置电机速度和编码器速度之间的速
比。

输入所连接的增量式编码器的每次旋转的脉冲计数。如果编码器的旋转方向与电机的旋
转方向不对应，则必须切换轨道A和B。

实际电机速度值列表用于变频器伺服模式。无法禁用ISD控制。可以
进行位置控制。
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P480 总线IO输入位功能   S  

数组  [-01] … [-12]  
描述  总线IO输入位功能分配。变频器将总线IO输入位当作数字输入。

 
设置值  值  含义  
 

Pos : 251 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P420 / P480 - Digitalei ngäng e_Einstellwerte @ 14\mod_1479285521077_388.docx @ 2304534 @  @ 1 
 

 0 关  不使用输入。  

 
22 启动寻参  启动寻参开始  

（ 第4.2.1.1节） 高  

 
23 参考点  已到达参考点  

（  第4.2.1.1节）
高  

 
24 自学习  自学习功能开始  

（  第4.4节） 高  

 
25 退出 - 自学习  保存实际位置  

（  第4.4节） 
侧面
0 1 

 
55 位0位置数组/增量 位0位置数组/位置增量数组  

（  第4.3节） 高  

 
56 位1位置数组/增量 位1位置数组/位置增量数组  

（  第4.3节） 高  

 
57 位2位置数组/增量 位2位置数组/位置增量数组  

（  第4.3节） 高  

 
58 位3位置数组/增量 位3位置数组/位置增量数组  

（  第4.3节） 高  

 
59 位4位置数组/增量 位4位置数组/位置增量数组  

（  第4.3节）  
高  

 
60 位5位置数组/增量 位5位置数组/位置增量数组  

（  第4.3节） 高  

 
61 复位  复位实际位置  

（  第4.2.1.2节）
侧面
0 1 

 
62 同步位置数组  采用预设位置  

（  第4.3节） 
侧面
0 1 

 

63 同步操作关   

 

高
 

 

   

 

侧面
0 1 

 

64 启动飞剪  启动命令，使从动驱动器与主驱动器同步。
 （  第4.9.8节）  

侧面
0 1 

 

77 停止飞剪  “飞剪”功能中断。  

（  第4.9.8节）  
侧面
0 1 

 

78 触发剩余路径   

 
（  第4.8节） 

侧面
0 1 

 

Pos: 252 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P481 - Funkt. BusIO Out Bits  @ 14\

mod_1479302107099_388.docx @ 2305164 @  @ 1 

功能P610 = 2“同步操作”时，同步操作中断，但是，
驱动单元仍处于位置控制模式。主驱动器的位置设定值
（P602）通过0   1侧面重置。驱动器返回位置“0”或
保存在位置偏移（P609）中的位置，并保持在此位置。
功能P610 = 5“飞剪”时，从机返回其起始位置，并保
持在那里，直到下一个“启动飞剪”命令。只有当从机
到达其启动位置时，才接受新的启动命令。主驱动器的
位置设定值（P602）通过0     1侧面重置。

功能P610 = 10“剩余路径定位”时，驱动单元切换到位
置控制，并移动到参数化的“剩余路径”。
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P481 总线IO输出位功能   S  

数组  [-01] … [-10]  
描述  总线IO输出位功能分配。变频器将总线IO输出位当作数字输入。 
设置值  值  含义  
 

Pos : 253 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P400 bis P499 (POSIC ON)/P434 / P481 - Funkti onen Digital ausg ang _Ei nstellwerte @ 14\mod_1479293302685_388.docx @ 2304814 @  @ 1 
 

 0 关  不使用输出。  
 20 参考  参考点可用/已被保存  
 21 位置到达  已到达设置位置  
 22 比较位置  已到达P626中的位置值  

 23 比较位置值  已到达P626中的位置值（不考虑标识）。  
 24 位置数组值  已到达或超过P613中设置的值。  

 25 比较位置到达  已到达比较位置，如22，但考虑到P625 

 26 已到达比较位置值 已到达比较位置值，如23，但考虑到P625   

 27 飞剪同步  从动驱动器已完成“飞剪”功能的启动相，现在与主轴同步。 
 说明：有关初始消息的详细信息，请参阅       第4.10节“输出消息”   
 

Pos: 254 /Anleitungen/El ektr oni k/FU und Starter/5. Par ameter/Par ameter auflistung (P000 .. .)/P500- P599/!Zusatzpar ameter P5xx [SK xxxE] @ 9\mod_1447148400288_388.docx @ 262070 @ 3 @ 1  

6.1.4 附加参数  
Pos: 255 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P500 bis P599 (POSIC ON)/P502 - Wert Leit funkti on @ 14\mod_1479302610342_388.docx @ 2305199 @  @ 1 
 

P502 主要功能值   S P 

数组  [-01] … [-03] (SK 53xE / [-05] (SK 54xE) 

描述  为主/从联轴器的主机的主要值分配主要功能。 
说明  对于P503，必须通过将引导值发送到从机的总线系统指定。  
设置值  值  含义  
 

Pos : 256 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P500 bis P599 (POSIC ON)/P502 / P543 - Wert Lei tfunktion_Einstellwerte @ 14\mod_1479303174471_388.docx @ 2305234 @  @ 1 
 

 0 关  不使用引导值。

 6 实际位置低位字  变频器的设置位置（绝对位置）的较低16-位值 

 
7 设置位置低位字  变频器的设置位置（绝对位置）的较低16-位值 

 

10 实际位置格式增量低字  变频器的实际位置（相对位置）的较低16-位值 

 

11 设定位置格式增量低字 变频器的设置位置（相对位置）的较低16-位值 

 

12 总线IO输出位0-7  变频器的总线IO输出位0-7  

 

13 实际位置高位字  变频器的实际位置（绝对位置）的较高16-位值 

 

14 设置位置高位字  变频器的设置位置（绝对位置）的较高16-位值 

 

15 实际位置格式增量高字  变频器的实际位置（相对位置）的较高16-位值 

 

16 设定位置格式增量高字  变频器的设置位置（相对位置）的较高16-位值 

 

Pos: 257 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P500 bis P599 (POSIC ON)/P503 - Leit funkti on Ausgabe @ 14\

mod_1479713658412_388.docx @ 2305469 @  @ 1 
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P503 主要功能输出   S  

描述  指定主机发送其控制字的总线系统以及与其连接的从机的主要值（P502） 
说明  与主机上的主/从应用相关。  
 在从机上，参数（P509，P510，P546...）与建立通信相关。 
设置值  值  含义  
 

Pos : 259 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P500 bis P599 (POSIC ON)/P503 - Leit funkti on Ausgabe_Einstell werte [SK 5xxE] @ 14\mod_1479714575072_388.docx @ 2305504 @  @ 1  

 0 关  控制字和主要值无输出。  
 1 USS 控制字和主要值输出到USS。  

 2 CAN CAN的控制字和主要值的输出（最大250kBaud）。   
 3 CANopen 控制字和主要值输出到CANopen。  

 
4 系统总线激活  

  

 
5 CANopen+系统总线激活  

  
 

Pos: 260 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P500 bis P599 (POSIC ON)/P514 - CAN- Baudrate @ 14\mod_1479304997959_388.docx @ 2305269 @  @ 1  

P514 CAN总线波特率     

描述  用于通过CAN总线接口设置传输率（传输速度）。  
说明  所有总线参与者必须具有相同的波特率设置。  
设置值  值  含义  值  含义  
 

Pos : 261 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P500 bis P599 (POSIC ON)/P514 - CAN- Baudrate_Ei nstell werte @ 14\mod_1479305688866_388.docx @ 2305304 @  @ 1 
 

 0 =  10 kBaud 4 =  125 kBaud 
 1 =  20 kBaud 5 =  250 kBaud 
 2 =  50 kBaud 6 =  500 kBaud 

 3 =  100 kBaud 7 =   
 

 

Pos: 262 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P500 bis P599 (POSIC ON)/P515 - CAN- Adr esse @ 14\mod_1479306428544_388.docx @ 2305339 @  @ 1 
 

P515 CAN地址     

设置范围  0 … 255 
数组  [-01] = 从机地址，CAN + CANopen的基本接收地址  

 [-02] = 广播从机地址，广播 – CANopen（从机）的接收地址  

 [-03] = 主机地址，广播 – CANopen（主机）的传输地址  

描述  设置CAN总线地址  
 

Pos: 263 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P500 bis P599 (POSIC ON)/P543 - Bus  - Istwert 1 [SK 53xE] @ 14\mod_1479719217127_388.docx @ 2305609 @  @ 1 
 

P543 总线 - 实际值1   S P 

应用范围  SK 53xE 
描述  所选实际值功能分配。通过变频器激活总线系统发送此实际值。 
设置值  值  含义  
 

Pos : 264 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P500 bis P599 (POSIC ON)/P502 / P543 - Wert Lei tfunktion_Einstellwerte @ 14\mod_1479303174471_388.docx @ 2305234 @  @ 1 
 

 0 关  不使用引导值。  

 6 实际位置低位字  变频器的设置位置（绝对位置）的较低16-位值 

 
7 设置位置低位字  变频器的设置位置（绝对位置）的较低16-位值 

 

10 实际位置格式增量低字  变频器的实际位置（相对位置）的较低16-位值 

 

11 设定位置格式增量低字 变频器的设置位置（相对位置）的较低16-位值 

 

12 总线IO输出位0-7  变频器的总线IO输出位0-7  

 

13 实际位置高位字  变频器的实际位置（绝对位置）的较高16-位值 

 

14 设置位置高位字  变频器的设置位置（绝对位置）的较高16-位值 

 

15 实际位置格式增量高字  变频器的实际位置（相对位置）的较高16-位值 

 

16 设定位置格式增量高字  变频器的设置位置（相对位置）的较高16-位值 

 

Pos: 26
5 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P500 bis P599 (POSIC ON)/P543 - Bus  - 

Istwert [SK 2xxE, SK 54xE] @ 14\

mod_1479716144095_388.docx @ 2305574 @  @ 1 

 

       

1 MBaud（没有可靠的操作，只能用于测
试目的！）



POSICON定位控制 – SK 500E系列补充使用手册   

80  BU 0510 CN-4816 

P543 总线 - 实际值   S P 

数组  [-01] … [-05]  
应用范围  SK 54xE 
描述  所选实际值功能分配。通过变频器激活总线系统发送此实际值。 
设置值  值  含义  
 

Pos : 266 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P500 bis P599 (POSIC ON)/P502 / P543 - Wert Lei tfunktion_Einstellwerte @ 14\mod_1479303174471_388.docx @ 2305234 @  @ 1 
 

 0 关  不使用引导值。  

 6 实际位置低位字  变频器的设置位置（绝对位置）的较低16-位值 

 7 设置位置低位字  变频器的设置位置（绝对位置）的较低16-位值 

 10 实际位置包括低位字  变频器的实际位置（相对位置）的较低16-位值 

 11 设置位置包括低位字  变频器的设置位置（相对位置）的较低16-位值 
 12 总线IO输出位0-7 变频器的总线IO输出位0-7  

 13 实际位置高位字  变频器的实际位置（绝对位置）的较高16-位值 

 14 设置位置高位字  变频器的设置位置（绝对位置）的较高16-位值 

 15 实际位置包括高位字  变频器的实际位置（相对位置）的较高16-位值 

 16 设定值位置包括高位字  变频器的设置位置（相对位置）的较高16-位值 
 

Pos: 267 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P500 bis P599 (POSIC ON)/P544 - Bus  - Istwert 2 [SK 53xE] @ 14\mod_1479719226781_388.docx @ 2305644 @  @ 1 
 

P544 总线 - 实际值2   S P 

应用范围  SK 53xE 
描述  所选实际值功能分配。通过变频器激活总线系统发送此实际值。 
说明  与总线-实际值1功能相同，请参见参数P543  
 

Pos: 268 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P500 bis P599 (POSIC ON)/P545 - Bus  - Istwert 3 [SK 53xE] @ 14\mod_1479719723787_388.docx @ 2305679 @  @ 1  

P545 总线 - 实际值3   S P 

应用范围  SK 53xE 
描述  所选实际值功能分配。通过变频器激活总线系统发送此实际值。 
说明  与总线-实际值1功能相同，请参见参数P543  
 

Pos: 269 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P500 bis P599 (POSIC ON)/P546 - Fkt. Bus- Soll wert 1 [SK 53xE] @ 14\mod_1479724670140_388.docx @ 2305819 @  @ 1  

P546 功能总线设定值1   S P 

应用范围  SK 53xE 
描述  在此参数中，在总线启动期间，将功能分配到所提供的设定值。  
设置值  值  含义  
 

Pos : 270 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P500 bis P599 (POSIC ON)/P546 - Fkt. Bus- Soll wert_Ei nstellwerte_01 @ 14\mod_1479723911445_388.docx @ 2305749 @  @ 1  

 0 关  不使用总线设定值。  
 17 总线IO输出位0-7  变频器的总线IO输出位0-7  

 21 设置位置低位字  变频器的设置位置（绝对位置）的较低16-位值 

 
22 设定值位置高位字  变频器的设置位置（绝对位置）的较高16-位值 

 

23 设定值位置包括低位字  变频器的设置位置（相对位置）的较低16-位值 

 

24 设定值位置包括高位字  变频器的设置位置（相对位置）的较高16-位值  

 

47 减速速比系数  主机和从机之间速比的设置  

 

Pos: 271 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P500 bis P599 (POSIC ON)/P546 - Fkt. Bus-

Soll wert [SK 2xxE, SK 54xE] @ 14\

mod_1479722967595_388.docx @ 2305714 @  @ 1 
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P546 功能总线设定值   S P 

数组  [-01] … [-05]  
应用范围  SK 54xE 
描述  在此参数中，在总线启动期间，将功能分配到所提供的设定值。  
设置值  值  含义  
 

Pos : 272 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P500 bis P599 (POSIC ON)/P546 - Fkt. Bus- Soll wert_Ei nstellwerte_01 @ 14\mod_1479723911445_388.docx @ 2305749 @  @ 1 
 

 0 关  不使用总线设定值。  
 17 总线IO输出位0-7  变频器的总线IO输出位0-7  

 21 设置位置低位字  变频器的设置位置（绝对位置）的较低16-位值 

 22 设定值位置高位字   变频器的设置位置（绝对位置）的较高16-位值 
 23 设定值位置包括低位字  变频器的设置位置（相对位置）的较低16-位值 

 24 设定值位置包括高位字  变频器的设置位置（相对位置）的较高16-位值 
 47 减速速比系数  主机和从机之间速比的设置  
 

Pos: 273 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P500 bis P599 (POSIC ON)/P546 - Fkt. Bus- Soll wert_Ei nstellwerte_02 [SK 54xE] @ 14\mod_1479724407453_388.docx @ 2305784 @  @ 1 
 

 56 加速时间   
 57 减速时间   
 

Pos : 274 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P500 bis P599 (POSIC ON)/P547 - Fkt. Bus- Soll wert 2 [SK 53xE] @ 14\mod_1479724800658_388.docx @ 2305854 @  @ 1 
 

P547 功能总线设定值2   S P 

应用范围  SK 53xE 
描述  在此参数中，在总线启动期间，将功能分配到所提供的设定值。  
说明  与功能总线设定值1功能相同，请参见参数P546  
 

Pos: 275 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P500 bis P599 (POSIC ON)/P548 - Fkt. Bus- Soll wert 3 [SK 53xE] @ 14\mod_1479724910336_388.docx @ 2305889 @  @ 1 
 

P548 功能总线设定值8   S P 

应用范围  SK 53xE 
描述  在此参数中，在总线启动期间，将功能分配到所提供的设定值。  
说明  与功能总线设定值1功能相同，请参见参数P546  
 

Pos: 276 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P500 bis P599 (POSIC ON)/P552 - CAN  Master  Zyklus @ 14\mod_1479725831915_388.docx @ 2305924 @  @ 1 
 

P552 CAN主机周期   S  

设置范围  0 … 100  

数组  [-01] = CAN主机功能，CANopen/CAN总线主机功能周期时间  
 [-02] = CANopen绝对值编码器，CANopen绝对值编码器周期时间  
出厂设置  { 0 } 
描述  在CANopen/CAN总线主机模式或CANopen绝对值编码器的周期时间中设置周期时间  
说明  

  
 

Pos: 277 /Allgemein/Allgemeingültig e Module/---------Seitenumbr uch kompakt --------- @ 13\mod_1476369695906_0.docx @ 2265495 @  @ 1 
 

       

设置为“0”时，使用默认值，这取决于所选波特率（P514）。详细情况请参阅 第
4.2.2.1节“补充设置 - CANopen绝对值编码器”



POSICON定位控制 – SK 500E系列补充使用手册   

82  BU 0510 CN-4816 

 
 
Pos: 278 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/!Positionier ung P6xx [SK xxxE] @ 14\mod_1479914096331_388.docx @ 2307904 @ 3 @ 1 
 

6.1.5 定位  
Pos: 279 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P600 - Lager egel ung @ 14\mod_1479727028945_388.docx @ 2305994 @  @ 1 
 

P600 位置控制   S P 

设置范围  0 … 4  

出厂设置  { 0 } 
描述  启用位置控制。  
说明  详细情况请参阅      第4.6.1节“位置控制 - 位置控制变量（P600）”  
设置值  值  含义  
 

Pos : 280 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P600 - Lager egel ung_Ei nstellwerte @ 14\mod_1479727286525_388.docx @ 2306029 @  @ 1 
 

 0 关  禁用定位控制  

 1 线性斜坡（最大频率） 位置控制处于激活状态，具有线性斜坡和最大频率 
 2 线性斜坡（设定值频率） 位置控制处于激活状态，具有线性斜坡和设定值频率  
 3 S斜坡（最大频率） 位置控制处于激活状态，具有S斜坡和最大频率  
 4 S斜坡（设定值频率） 位置控制处于激活状态，具有S斜坡和设定值频率  
 

Pos: 281 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P601 - Aktuelle Positi on @ 14\mod_1479727612136_388.docx @ 2306099 @  @ 1 
 

P601 实际位置     

显示范围  - 50000,000 … 50000,000 rev. 
描述  显示实际位置。  
 

Pos: 282 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P602 - Aktuelle Soll-Pos. @ 14\mod_1479727911066_388.docx @ 2306134 @  @ 1  

P602 实际设定值位置     

显示范围  - 50000,000 … 50000,000 rev. 
描述  显示实际设定值位置。  
 

Pos: 283 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P603 - Aktuelle Pos.-Dif f. @ 14\mod_1479728379269_388.docx @ 2306169 @  @ 1 
 

P603 实际位置差异   S  

显示范围  - 50000,000 … 50000,000 rev. 
描述  显示设置位置和实际位置之间的实际差异。  
 

Pos: 285 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P604 - Weg meßsystem @ 14\mod_1479731848877_388.docx @ 2306249 @  @ 1 
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P604 编码器型号   S  

设置范围  0 … 15  

出厂设置  { 0 } 
描述  选择用于位置检测（实际位置值）的编码器。  
说明    

 
 详细信息请参阅      第4.2.4节“线性或优化路径定位方法”。   
设置值  值  含义  
 

Pos : 286 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P604 - Weg meßsystem_Ei nstell werte_01 @ 14\mod_1479734570364_388.docx @ 2306319 @  @ 1 
 

 0 增量式  增量式编码器位置检测  

 1 CANopen绝对值  使用CANopen型号绝对值编码器进行位置检测，自动配置 
 2 增量+保存位置  使用增量式编码器进行位置检测，保存位置  

 3 增量绝对  
 

 4 增量绝对+保存位置  ...关于保存位置3  

 5 CANopen路径优化  
 

 
6 CANopen绝对值，手动  

    

 
7 CANopen优化路径，手动 ...关于实现路径优化定位6  

 

Pos: 287 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P604 - Weg meßsystem_Ei nstell werte_02 [SK 54xE] @ 14\mod_1479735563661_388.docx @ 2306354 @  @ 1 

 

 
…设置8..15：用于SK 540E及以上  

 
8 SSI 使用SSI型号绝对值编码器进行位置检测  

 
9 SSI路径优化，  ...关于实现路径优化定位8  

 
10 BISS 使用BISS型号绝对值编码器进行位置检测  

 
11 BISS路径优化  ...关于实现路径优化定位10  

 
12 Hyperface 使用Hyperface型号绝对值编码器进行位置检测  

 
13 路径优化Hiperface  ...关于实现路径优化定位12  

 
14 EnDat 使用EnDat型号绝对值编码器进行位置检测  

 
15 EnDat路径优化  ...关于实现路径优化定位14  

 
   

 

说明：   

 
 

 

Pos : 289 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P605 - Absolutwertg eber [SK 5xxE] @ 14\mod_1479740728485_388.docx @ 2306494 @  @ 1 

       

使用增量式编码器进行位置检测，模拟单圈绝对值编码器，实现路径
优化定位

使用CANopen型号绝对值编码器进行位置检测，实现优化定位，自动
配置
使用CANopen型号绝对值编码器进行位置检测，自动配置（ 第
4.2.2.4节“手动调试CANopen绝对值编码器”）
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P605 绝对值编码器   S  

设置范围  0 ... 24位   

数组  [-01] = 多圈分辨率 - 可能编码器转数  
 [-02] = 单圈分辨率 - 每次编码器旋转的分辨率  
 [-03] =  

    

出厂设置  {所有10} 
描述  绝对值编码器的分辨率设置。  
说明  如果使用单圈编码器，必须在数组[-01]中参数化值“0”。  
 

  
 

Pos: 290 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P605 - Absolutwertg eber_Einstell werte @ 14\mod_1479740658322_388.docx @ 2306459 @  @ 1 
 

设置值  编码器分辨率转换（位值      十进制值）：   
 

设置[位]  0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 … 
分辨率  1 2 4 8 16 32 64 128 256 512 1024 2048 4096 … 

 
示例  

– 12-位单圈分辨率的绝对值编码器：  
P605 [-01] = 0 
P605 [-02] = 12 

 
– 24-位分辨率的绝对值编码器，其中12-位单圈分辨率：  

P605 [-01] = 12 
P605 [-02] = 12 

 
 

Pos: 292 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P607 - Übersetzung [SK 5xxE] @ 14\mod_1479742116339_388.docx @ 2306599 @  @ 1 
 

P607 速比    S  

设置范围  - 65000 … 65000  

数组  [-01] = 增量式编码器  
 [-02] = 绝对值编码器 （仅为CANopen）  
 [-03] = 设定值/实际值  

 [-04] = 通用编码器，（仅为SSI，BISS，EnDat和Hiperface），用于SK 540E及以上   

 [-05] = 同步，用于SK 540E及以上  

出厂设置  {所有1} 
描述  设置速比（       第4.5节“设定值和实际值的速比”）    
说明  同时注意参数P608。  
 

Pos: 294 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P608 - Untersetzung [SK 5xxE] @ 14\mod_1479742304418_388.docx @ 2306669 @  @ 1 

   

Sin/Cos周期，编码器每转的Hyper，Sin/Cos周期，仅适用于SK 540E及以上的Hiperface
编码器。

在激活绝对值编码器（P604）之前，必须在P605中正确设置绝对值编码器的分辨率。
否则，参数P605中输入的值可能传输到绝对值编码器。



  6 参数 

BU 0510 CN-4816  85 

 
 

P608 减速比   S  

设置范围  - 65000 … 65000  

数组  [-01] = 增量式编码器  
 [-02] = 绝对值编码器（仅为CANopen）  
 [-03] = 设定值/实际值  

 [-04] = 通用编码器，（仅为SSI，BISS，EnDat和Hiperface），用于SK 540E及以上   

 [-05] = 同步，用于SK 540E及以上  

出厂设置  {所有1} 
描述  设置速比（       第4.5节“设定值和实际值的速比”）    
说明  同时注意参数P607。
 

Pos : 296 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P609 - Offset Position [SK 5xxE] @ 14\mod_1479742613754_388.docx @ 2306774 @  @ 1 
 

P609 位置偏移   S  

设置范围  - 50000,000 … 50000,000 rev.  

数组  [-01] = 增量式编码器  
 [-02] = 绝对值编码器（仅为CANopen）  
 [-03] = 通用编码器，（仅为SSI，BISS，EnDat和Hiperface），用于SK 540E及以上   

出厂设置  {所有0} 
描述  绝对和相对位置指定的偏移设置。  
 

Pos: 297 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P610 - Soll wert-M odus  @ 14\mod_1479744408591_388.docx @ 2306879 @  @ 1 
 

P610 设定值模式   S  

设置范围  0 … 10  

出厂设置  { 0 } 
描述  设定值位置指定（型号和来源）  
说明       

 
设置值  值  含义  
 

Pos : 298 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P610 - Soll wert-M odus_Ei nstell wer te @ 14\mod_1479744857659_388.docx @ 2306914 @  @ 1 
 

 0 位置数组  绝对位置指定  1)  
 1 位置 增量 数组  相对位置指定  1)  
 2 同步操作  主驱动单元的位置指定（说明P509）  2)  
 3 总线 …对于0，通过总线（说明P509）
 4 总线增量  …对于1，通过总线（说明P509） 
 5 飞剪  …对于2，无论如何扩展“飞剪”功能  2)  

 6 辅助设定值源  …对于0，通过模拟信号在P615和P616限制范围内
（P400设置为“设定值位置”功能）  

 
7 相对位置增量  

 
 8 相对总线增量  …对于7，通过总线（说明P509）
 9 保留  

 
10 剩余路径位置  “剩余路径定位”模式的位置指定

（      第4.8节）    
 1) 添加任何总线设定值（说明P509，P546…）！  
 2) 通过数字输入或总线IO位添加任何编程位置增量！  
 

Pos: 299 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P611 - Lager egler P @ 14\mod_1479802524647_388.docx @ 2306949 @  @ 1 
 

P611 位置控制器P   S  

设置范围  0.1 … 100.0 %  

出厂设置  { 5 } 
描述  调整位置控制的比例P放大率（P放大率）。

停止时轴的刚性随P值的增加而增加。  
说明  • 值太大会导致超调。  

• 值太低会导致定位不准确。  
 

Pos: 300 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P612 - Gr.  Zielfenster @ 14\mod_1479802845017_388.docx @ 2306984 @  @ 1 
 

详细信息请参阅       第4.3节“设定值指定”，第4.9节“同步控制”Gleichlaufrege-
lung</dg_ref_source_inline>。

…对于1，在这种情况下，移动增量与实时实际位置相关 - 因此，与
当前实际位置相关的所需增量扩展的设定值位置。
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P612 位置窗口   S  

设置范围  0.0...100.0 rev  

出厂设置  { 0 } 
描述  

 
说明  

  
 

Pos: 301 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P613 - Positi on_01 @ 14\mod_1479803408118_388.docx @ 2307089 @  @ 1 
 

P613 位置   S P * 

设置范围  - 50000,000 … 50000,000 rev.  

数组  [-01] = 位置1，位置数组元件1或位置增量数组元件1  
 [-02] = 位置2，位置数组元件2或位置增量数组元件2  

 … … 
 [-06] = 位置6，位置数组元件6或位置增量数组元件6  

 [-07] = 位置7，位置数组元件7  

 … … 
 [-63] = 位置63，位置数组元件63  

出厂设置  {所有0} 
描述  可通过数字输入或现场总线选择的各种位置设定值的设置。 
说明  • 所有数组（位置数组元件1...63）可用于使用绝对设定值位置的定位（参见P610）。

• 

 
 

Pos: 302 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P613 - Positi on_02 [SK 5xxE] @ 14\mod_1479804907317_388.docx @ 2307124 @  @ 1 
 

*   . 
  

 

Pos: 303 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P615 - Maxi mal e Positi on_01 @ 14\mod_1479886589454_388.docx @ 2307194 @  @ 1 

可以通过定位窗口的大小来启用定位过程结束时的慢速行进。定位窗口对应于慢速行进
的起始点。
在定位窗口或慢速行进时，移动速度由参数P104（最小频率）决定，而不是由最大或
设定值频率决定。

前6数组（位置数组元件1...6）可用于使用相对设定值位置的定位（参见P610）。
在相关数字输入处，每次信号从“0”变为“1”时，分配给数字输入的值会添加到
位置设定值。这也适用于通过总线进行的控制。
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P615 最大位置   S  

设置范围  - 50000,000 … 50000,000 rev.  

出厂设置  { 0 } 
描述  设置允许的定位范围的上限设定值。如果超出设定值限制，则会激活故障信息E14.7。

  
说明  • 圆轴（“转台应用”）  

 

Pos: 304 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P615 - Maxi mal e Positi on_02 [SK 54xE] @ 14\mod_1479900950702_388.docx @ 2307509 @  @ 1 
 

   

 

Pos: 305 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P615 und P616 - Maxi mal e und Mini male Positi on_03 @ 14\mod_1479888775997_388.docx @ 2307264 @  @ 1 
 

 • 使用增量式编码器定位  
  

设置值  0 = 禁用监测  
 

Pos: 306 /Allgemein/Allgemeingültig e Module/---------Seitenumbr uch kompakt --------- @ 13\mod_1476369695906_0.docx @ 2265495 @  @ 1 
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Pos: 307 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P616 - Mini male Positi on_01 @ 14\mod_1479889737496_388.docx @ 2307299 @  @ 1 
 

P616 最小位置   S  

设置范围  - 50000,000 … 50000,000 rev.  

出厂设置  { 0 } 
描述  设置允许的定位范围的下限设定值。如果超出设定值限制，则会激活故障信息E14.8。  
说明  • 圆轴（“转台应用”）  

 
 

 

Pos: 308 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P616 - Mini male Positi on_02 [SK 54xE] @ 14\mod_1479900399367_388.docx @ 2307474 @  @ 1  

  

 

Pos: 309 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P615 und P616 - Maxi mal e und Mini male Positi on_03 @ 14\mod_1479888775997_388.docx @ 2307264 @  @ 1 
 

 • 使用增量式编码器定位  
  

设置值  0 = 禁用监测  
 

Pos: 310 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P617 - Typ SSI Encoder [SK 54xE] @ 14\mod_1479890612810_388.docx @ 2307334 @  @ 1 
 

P617 SSI型编码器   S  

设置范围  000 … 111 （二进制）  

出厂设置  { 010 } 
出厂设置  SK 54xE 
描述  SSI编码器的协议设置  
设置值  位  含义  
 

Pos : 311 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P617 - Typ SSI Encoder_Ei nstellwerte [SK 54xE] @ 14\mod_1479890773346_388.docx @ 2307369 @  @ 1 
 

 
0 电源故障位。  

 
 1 Gray=1/二进制=0 位置通信的数据格式  

 
2 倍增传输  

 
 

Pos: 312 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P618 - Inkrementalgeber [SK 54xE] @ 14\mod_1479894369369_388.docx @ 2307404 @  @ 1 
 

P618 增量式编码器   S P 

设置范围  0 … 1  

出厂设置  { 0 } 
应用范围  SK 54xE 
描述  选择绝对值编码器信号型号。  
说明  仅当P604设置为功能（0），（2），（3）或（4）的其中一个时才相关。  
设置值  0 =  TTL增量式编码器，连接到控制端子块X6  
 1 = HTL增量式编码器DIn2+4，连接到控制端子块X5，数字输入2+4  
 

Pos: 313 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P619 - Mode HTL-Geber [SK 54xE] @ 14\mod_1479901324693_388.docx @ 2307544 @  @ 1 

如果传输协议包含电源故障位（PFB），则激活该位。如果PFB更改
为值1，则触发故障信息E25.4。
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P619 模式HTL编码器   S  

设置范围  0 … 3  

出厂设置  { 0 } 
应用范围  SK 54xE 
描述  选择用于位置检测（实际位置值）的模式，如果使用HTL编码器（P618，设置（1））。  
说明  功能类似于P604。P604必须保持出厂设置。  
设置值  值 含义  
 

Pos : 314 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P619 - Mode HTL-Geber_Einstell werte [SK 54xE] @ 14\mod_1479901654332_388.docx @ 2307579 @  @ 1 
 

 0 增量式  增量式编码器（HTL）位置检测  
 1 增量+保存位置  关于保存位置0  

 2 增量绝对  ...关于0，模拟单圈绝对值编码器，进行路径优化定位 
 3 增量绝对+保存位置  ...关于保存位置2  
 

Pos: 315 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P620 - Max.Positi on HTL [SK 54xE] @ 14\mod_1479803337156_388.docx @ 2307054 @  @ 1 
 

P620 最大位置HTL   S  

设置范围  - 50000,000 … 50000,000 rev.  

出厂设置  { 0 } 
应用范围  SK 54xE 
描述  使用HTL增量式编码器定义圆轴/圆台定位功能的溢出点。 
说明  仅当P619具有设置（2）或（3）时才相关。请参见P615。  
设置值  0 = 前提是值范围为±0.5rev.（0.5转）。  
 

Pos: 316 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P625 - H ys ter ese Ausgang @ 14\mod_1479803309081_388.docx @ 2307019 @  @ 1 
 

P625 滞后输出   S  

设置范围  0.00...99.99 rev  

出厂设置  { 1 } 
描述  打开点和关闭点的差异，以防止输出信号振荡。 
说明  与POSICON输出消息有关。因此，参数P436...或P483...无效。（         第4.10节“输出消息”）      
 

Pos: 317 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P626 - Vergleichslag.Ausg. @ 14\mod_1479906602163_388.docx @ 2307614 @  @ 1 
 

P626 比较位置输出   S  

设置范围  - 50000.000 … 50000.000 rev.  

出厂设置  { 0 } 
描述  数字输出消息的比较位置。  
说明  与POSICON输出消息有关。（       第4.10节“输出消息”）   
 

Pos: 318 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P630 - Schl eppfehler Pos . @ 14\mod_1479907326796_388.docx @ 2307649 @  @ 1 
 

P630 位置滑差   S  

设置范围  0.00...99.99 rev  

出厂设置  { 0 } 
描述  预估位置和实际位置之间的允许偏差。如果超出允许偏差，则会激活故障信息E14.5。

 一旦到达目标位置，预估位置就设置为实时实际位置。   
说明  预估位置由计算位置确定，计算位置根据实际速度得出。 
设置值  0 = 禁用监测  
 

Pos: 319 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P631 - Schl eppfehl. Abs /Ink @ 14\mod_1479908211492_388.docx @ 2307684 @  @ 1 
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P631 滑差。绝对值/增量式  S  

设置范围  0.00...99.99 rev  

出厂设置  { 0 } 
描述  

  
设置值  0 = 禁用监测  
 

Pos: 320 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P640 - Ei nheit  Pos. Werte @ 14\mod_1479908489696_388.docx @ 2307754 @  @ 1 
 

P640 位置单位值   S  

设置范围  0 … 9  

出厂设置  { 0 } 
描述  为位置值分配测量单位。  
说明  详细情况请参阅      第4.5节“设定值和实际值的速比”  
设置值  值  含义  
 

Pos : 321 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P640 - Ei nheit  Pos.Werte_Eins tell werte @ 14\mod_1479908495503_388.docx @ 2307789 @  @ 1 
 

 0 rev 旋转  
 1 ° 度  
 2 rad 弧度  
 3 mm 毫米  
 4 cm 厘米  
 5 dm 分米  
 6 m 米  
 7 in 英寸 
 8 ft 英尺 
 9 （无装置） 无单位  
 

Pos: 322 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P650 - Status  Uni v. Geber  [SK 54xE] @ 14\mod_1479909311714_388.docx @ 2307824 @  @ 1 
 

P650 通用编码器状态   S  

显示范围  -32768 … 32768  

数组  [-01] = 实际错误，编码器错误代码  
 [-02] = 实际警告，编码器警告代码  
 [-03] = 信号质量，自上次初始化以来发生的通信错误数量。 

应用范围  SK 54xE 
描述  连接的通用编码器状态  
说明   

 
 如果出现错误，BISS编码器仅发出值1，该值1可以显示在数组[-01]或[-02]中。   
 

Pos: 323 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /6. Parameter/Par ameter Auflistung/P600 bis P699 (POSIC ON)/P660 - Positi on Encoder [SK 54xE] @ 14\mod_1479910233083_388.docx @ 2307859 @  @ 1 
 

P660 编码器位置   S  

显示范围  - 50000,000 … 50000,000 rev.  

数组  [-01] = TTL编码器，TTL型增量式编码器的值  
 [-02] = CANopenAbs编码器，CANopen型绝对值编码器的值  
 [-03] = 通用编码器，绝对值编码器的通用编码器接口的值 
 [-04] = HTL编码器，HTL型增量式编码器的值  

应用范围  SK 54xE 
描述  显示实时由相关编码器测量的位置。  
说明    

 

Pos: 325 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /7. Stör ungsmeldung en/!Meldung en zum Betriebszustand @ 14\mod_1478870759752_388.docx @ 2303344 @ 1 @ 1 
 

   

绝对值编码器和增量式编码器之间测量位置的允许偏差。如果超出允许偏差，则会激活
故障信息E14.6。

如果出现错误，Hiperface-和EnDat-编码器发出特定代码，该代码可以显示在数组[-01]
或[-02]中。消息的原因可以在编码器的文件中找到。

参数P660的功能与P601的功能相当。但是，可以通过参数P660的数组读取所有连接编
码器的实际位置。
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7 操作状态消息  

 

Pos: 326 /Anleitungen/El ektr oni k/FU und Starter/6. M eldung en zum Betriebszustand/Mel dungen @ 3\mod_1361803071259_388.docx @ 59851 @ 2 @ 1 
 7.1 消息  
Pos: 327 /Anleitungen/El ektr oni k/FU und Starter/6. M eldung en zum Betriebszustand/Stör meldung en (Tabell enüberschrift) @ 3\mod_1361803456862_388.docx @ 59874 @ 5 @ 1 
 

故障信息  

显示在SimpleBox/控制盒 
 故障  

参数盒中的文本  
原因  

• 补救  组  P700[-01]/P701
详情  

Pos: 328 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /7. Stör ungsmeldung en/Fehl er E013 [POSICON] @ 14\mod_1478864423731_388.docx @ 2303169 @  @ 1 
 

E013 13.0 编码器错误  编码器无信号  
• 检查5V传感器（如有）。  
• 检查编码器的电源电压。  

13.1 转速滑差故障  
“转速滑差故障” 

达到滑动速度错误限制。  
• 增加P327中的设置。  

13.2 关闭监测  触发滑差关闭监测；电机无法遵循设定值。
 • 检查电机参数P201-P209！（对当前电流控制器很重要） 

• 检查电机电路  
• 检查伺服模式下编码器设置P300和后续设置

 • 增加P112中扭矩限制的设定值。  
• 增加P536中电流限制的设定值。   
• 检查减速时间P103，必要时延长 

 13.5 飞剪加速  
“飞剪加速”  

P613 [-63]中设置的加速路径太小。  

 13.6 飞剪值不正确  
“飞剪值不正确”  

加速路径的前缀（P613 [-63]）与主驱动单元的前缀不匹配。 
 

Pos: 329 /Allgemein/Allgemeingültig e Module/---------Seitenumbr uch kompakt --------- @ 13\mod_1476369695906_0.docx @ 2265495 @  @ 1  

        

大多数变频器功能和操作数据都是连续监测的，并与限值进行同步比较。如果检测到偏差，则变频器会
作出警告或故障信息的反应。

设备使用手册中包含有关此主题的基本信息。

以下列出了可能导致变频器开关禁止以及与POSICON功能相关的所有故障或原因。
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Pos: 330 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /7. Stör ungsmeldung en/Fehl er E014 [POSICON] @ 14\mod_1478867452286_388.docx @ 2303239 @  @ 1 
 

E014 14.2 参考点错误  在没有找到参考点的情况下取消了启动寻参。 
• 检查参考点开关和控制装置  

 14.4 绝对值编码器错误  绝对值编码器损坏或连接故障（只有启用定位才能显示故障信息）
 • 检查绝对值编码器和接线  

• 检查变频器中的参数化  
• 打开变频器五秒后，与编码器无接触

 • 编码器不响应变频器的SDO命令
 • 

 
• 变频器在50ms的时间内未接收到位置值 

 14.5 位置偏差速度  位置和速度的更改不匹配  
• 检查位置检测和P630中的设置  

 14.6 绝对值和增量式间差异 绝对值编码器和增量式编码器之间的差异  
• 检查位置检测和P631中的设置  
• 绝对值编码器和增量式编码器的位置变化不匹配 
• 检查P607...P609中两个编码器的速比或减速比和偏移量。  

 14.7 超出最大位置  已超出最大位置  
• 检查指定的设定值和P615中的控制设置 

 14.8 低于最小位置  低于最小位置  
• 检查P616中的设定值设置  

 

Pos: 331 /Allgemein/Allgemeingültig e Module/---------Seitenumbr uch kompakt --------- @ 13\mod_1476369695906_0.docx @ 2265495 @  @ 1 
 

    

变频器中设置的参数与编码器的可能性不对应（例如
参数P605中的分辨率）
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Pos: 332 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /7. Stör ungsmeldung en/Fehl er E025 [POSICON -  SK 500E] @ 14\mod_1478869537304_388.docx @ 2303274 @  @ 1  

E025 25.0 Hiperface绝对值/增量式错误 
 

• 电缆屏蔽不良  
• 

 

25.1 通用编码器通信
 

通用编码器接口的通信错误（CRC检查和错误）
 • 电缆屏蔽不良  

• 编码器错误触发设置。（BISS，SSI）  
• SSI不支持倍增传输  

25.2 无回应通用编码器
 

未连接到所选的通用编码器  
• 编码器未连接或数据电缆连接不正确
• 编码器无电压电源  
• 编码器型号设置不正确  

 25.3 通用编码器分辨率  设置的通用编码器分辨率与编码器发送的分辨率不匹配。 

 25.4 通用编码器错误  通用编码器向变频器报告内部错误 
• 重启编码器  

 
Pos: 333 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /7. Stör ungsmeldung en/Fehl er E025_Info_Ü berprüfung der Signalqualität  [POSICON  - SK 500E] @ 14\mod_1478870354929_388.docx @ 2303309 @  @ 1  

 

 信息  检查信号质量  
通用编码器自打开以来P650 [-03]计数通信错误。较高的值表明编码器电缆屏蔽不良。

 通信错误不一定导致故障。仅当几个连续通信失败时才会触发故障信息。 
 

 
Pos: 334 /Allgemein/Allgemeingültig e Module/---------Seitenumbr uch kompakt --------- @ 13\mod_1476369695906_0.docx @ 2265495 @  @ 1 
 

        

Hiperface编码器监测在增量信号和绝对信号之间的数据比较
期间进行错误检测。（绝对位置偏离递增计算出的位置）

Sin/Cos信号未连接或有损坏。使用P709[-09]和[-10]
进行检查
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Pos: 335 /Anleitungen/El ektr oni k/FU und Starter/6. M eldung en zum Betriebszustand/Mel dungen Einschaltsperre (Tabellenüberschrif t) @ 3\mod_1361803467385_388.docx @ 59922 @ 5 @ 1 
 

开关禁止消息  

显示在SimpleBox/ 
控制盒

 原因：  
参数盒中的文本  

原因  
• 补救  

组  详情在
P700 [-03] 

Pos: 336 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /7. Stör ungsmeldung en/Ei nschal tsperre I014 [POSIC ON] @ 14\mod_1478871574871_388.docx @ 2303415 @  @ 1 
 

I014 14.4 绝对值编码器错误  绝对值编码器损坏或通信中断  
• 检查绝对值编码器和接线  
• 检查变频器中的参数化  
• 打开变频器五秒后，与编码器无接触

 • 编码器不响应变频器的SDO命令 
• 

 • 变频器在50ms的时间内未接收到位置值 
 

Pos: 337 /Allgemein/Allgemeingültig e Module/---------Seitenumbr uch kompakt --------- @ 13\mod_1476369695906_0.docx @ 2265495 @  @ 1 
 

变频器中设置的参数与编码器的可能性不对应（例如
参数P605中的分辨率）
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Pos: 338 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /7. Stör ungsmeldung en/FAQ Betriebsstörungen @ 14\mod_1478872151653_388.docx @ 2303450 @ 2 @ 1  

7.2 FAQ运行问题  
  

 
 

Pos: 339 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /7. Stör ungsmeldung en/FAQ Betriebsstörungen_01_Betrieb mit Dr ehzahlrückführ ung, ohne Lagereg elung @ 14\mod_1478872439200_388.docx @ 2303486 @ 3 @ 1 
 

7.2.1 带速度反馈，无位置控制的操作  

症状  原因  

• 电机只能慢速旋转  
• 电机运行不平稳  

• 将电机的旋转方向错误地分配给增量式编码器的计数方向
 – 更改P301中的标识  

• 增量式编码器型号不正确（无RS422输出）  
• 编码器电缆中断  

– 使用P709检查轨道A和B的电压差  
• 编码器电压电源缺失  
• 参数化的脉冲数不正确  

– 检查P301中的分辨率  
• 电机参数不正确  

– 检查P200及以下等  
• 编码器轨道缺失  

• 
 

• 过电流在较高速度时关闭 

• 增量式编码器安装不正确  
• 编码器信号干扰  

• 过电流在制动时关闭  • 对于伺服模式下的磁场弱化运行，扭矩不得超过200%

 
Pos: 340 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /7. Stör ungsmeldung en/FAQ Betriebsstörungen_02_Betrieb mit akti ver Lagereg elung @ 14\mod_1478873517240_388.docx @ 2303522 @ 3 @ 1 
 

7.2.2 使用位置控制进行操作  

症状  原因  

• 超出目标位置  • 位置控制P放大率太大  
– 检查P611  

• 速度控制器（伺服模式）未优化设置  
– 将I放大设置为约3%/ms,  
– 将P放大率设置为约120 %

• 驱动在目标位置振荡  • 位置控制P放大率太大  
– 检查P611  

• 驱动在错误方向移动（偏离设定值位置） • 绝对值编码器的旋转方向与电机的旋转方向不匹配 
– 参数化速比的负值（P607）

• 移除启用后驱动单元下垂（起重机）
 

• 设定值延迟缺失（控制参数）  
• 对于伺服模式 = “关”，必须立即通过“到达终点”事件锁定控制 

 

Pos: 341 /Allgemein/Allgemeingültig e Module/---------Seitenumbr uch kompakt --------- @ 13\mod_1476369695906_0.docx @ 2265495 @  @ 1 
 

        

在激活速度反馈下（启用伺服模式），
电机运行正常，但低速时运行不稳定

以下列出了与定位和速度控制有关的典型操作错误和错误源。建议使用与调试相同的顺序进行故障排
除。因此，应首先检查受影响的轴是否在没有控制的情况下运行。之后，应测试速度和位置控制器。
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Pos: 342 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /7. Stör ungsmeldung en/FAQ Betriebsstörungen_03_Lagereg elung mit Inkr ementalgeber @ 14\mod_1479111638334_388.docx @ 2303559 @ 3 @ 1 
 

7.2.3 使用增量式编码器进行位置控制  

症状  原因  

• 位置偏移  • 编码器电缆中的干扰脉冲  
• 接近位置时无可重现的精度，

 
• 在所有速度下 

– 编码器电缆中的干扰脉冲  
• 仅在高速（n>1000 rpm）  

编码器的脉冲数太大，与编码器电缆的长度有关       脉冲频率太高  
– 编码器安装不正确/松动  

 
Pos: 343 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /7. Stör ungsmeldung en/FAQ Betriebsstörungen_04_Lagereg elung mit Absol utwer tgeber @ 14\mod_1479112404680_388.docx @ 2303595 @ 3 @ 1  

7.2.4 使用绝对编码器进行位置控制  

症状  原因  

• 
 

• 编码器连接故障  

• 

 

• 轴僵硬  
• 轴卡住  
• 编码器安装不正确/松动  

• 位置值跳跃或与编码器的转数不匹配

 

• 编码器损坏  
检查绝对值编码器：  
– 移除编码器  
– 将速比和减速比设置为“1”（P607，P608）  
– 

 

 
Pos: 344 /Allgemein/Allgemeingültig e Module/---------Seitenumbr uch kompakt --------- @ 13\mod_1476369695906_0.docx @ 2265495 @  @ 1 
 

实际位置值始终运行到相同的值，然后
不再更改
位置并不总是在同一位置，轴有时会来
回跳跃。

手动旋转编码器轴。显示的位置必须与编码器转数匹配，否则编
码器出现故障。
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Pos: 345 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /7. Stör ungsmeldung en/FAQ Betriebsstörungen_05_Sons tige Geber fehler – (U ni versalgeberschnitts tell e) [SK 54xE] @ 14\mod_1479114261914_388.docx @ 2303631 @ 3 @ 1  

7.2.5 其它编码器故障 （通用编码器接口）  

症状  原因  

• Hiperface编码器  
启用后，变频器进入E25.0故障状态。 

• Sin/Cos信号连接不正确。  
– 可以使用P709检查电压信号。

• SSI编码器   
位置过早跳回0。

 
倍增传输（OFF），PBF（OFF）。编码是二进制的  
• 分辨率设置太低。  

 
倍增传输（OFF），PBF（OFF）。  
• 位置编码（Gray，二进制）设置不正确。  
• 分辨率设置不正确，尤其是Gray编码。  

位置以2的次方跳跃。  倍增传输（OFF），PBF（OFF）。编码是二进制的  
• 分辨率设置太高。  

连续的倍增传输错误。  • 编码器不支持倍增传输  
• BISS编码器   

通信错误，但编码器连接正确。 • 分辨率设置不正确  
启用后通信错误  • 分辨率设置不正确  
速比存在，但尚未设置。 • 分辨率设置不正确  

• 通用编码器报告内部错误或警告。
 

I• 

• 

• 
 
Pos: 347 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /8. Technische Daten/Technische D aten (Posicon) @ 14\mod_1479915246969_388.docx @ 2307940 @ 1 @ 1  

位置跳跃，而不是均匀地向上或向下计
数。

如果编码器报告内部错误，则必须基于编码器制造商提供的文件，根
据参数P650 [-01]中输入的原因确定错误原因。内部警告对于定位并
不重要，可以从参数P650 [-02]中获得。
BISS编码器仅报告1作为警告或错误的原因。此消息表示自上次初始
化以来已出现了警告或错误。如果警告没有自行消失，则必须断开编
码器篇电压电源1分钟以复位消息。
如果长时间无故障操作后出现警告，则表示编码器将很快出现故障。
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8 技术参数  

POSICON功能基本有以下技术参数。  
 

编码器型号   
 增量式  SK 53xE: TTL   /   SK 54xE: TTL, HTL 
 绝对值  SK 53xE: CANopen   /   SK 54xE: CANopen, SSI, BISS, EnDat, Hiperface 
位置数   
 绝对值  SK 53xE: 63   /   SK 54xE: 252 
 相对值  SK 53xE: 6   /   SK 54xE: 24 
测量检测分辨率 1/1000位置  
功能  • 绝对定位  

• 相对定位  
• 剩余路径定位  
• 旋转台定位/模块轴（路径优化）  
• 启动寻参  
• 复位  
• 位置同步（主机-从机）  

– 飞剪  
– 斜剪  

设定值指定  • 数字输入  
• 总线IO输入位
• 模拟输入  
• 总线设定值  

状态消息  • 设定值/实际位置和位置偏移  
• 操作状态  

– 位置到达  
– 可用参考点  
– … 

加速型号  • 具有最大速度  
• 具有固定或可变的速度设定值   
.... 每个可选择“S斜坡”（斜坡平滑）  

监测  • 通信  
– 到编码器  
– 主从机之间  

• 操作特性  
– 目标窗口/允许定位范围（最小/最大位置）  
– 滑差  

~ 与实际编码器值相比的计算值  
~ 两个编码器之间的测量值   
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9.1 服务和调试信息  
如果出现问题，例如在调试期间，请联系我们的服务部门：  

 +49 4532 289-2125 

 

• 型号名称，  
• 序列号，  
• 固件版本  
Pos: 352 /Anleitungen/El ektr oni k/POSICON /9. Anhang/Dokumentation und Software [POSICON : SK 5xxE] @ 14\mod_1479997784938_388.docx @ 2308388 @ 2 @ 1  

9.2 文件和软件  
文件和软件可以从我们的网站下载www.nord.com。
 

其它适用文件和进一步的信息  
 

文件  目录  

BU 0500 NORDAC PRO SK 500E...SK 535E变频器使用手册    
BU 0505 NORDAC PRO SK 540E...SK 545E变频器使用手册    
BU 0000 NORD CON软件使用手册  
BU 0040 诺德参数化单元使用手册  

 
软件  
 

软件  描述  

NORD CON 参数化和诊断软件  
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我们的服务部门每周7天，每天24小时提供服务，如果您有关于设备（例如变频器）及其附件（例如总线接口）的以下
信息，我们可以为您提供更好的服务：
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9.3 关键字索引  
 

• 绝对值编码器,单圈   

 • 绝对值编码器,多圈   ...关于单圈编码器，但是另外记录了转数。 
• 波特率   串行接口的传输率，单位为位/秒  
• 二进制代码   用“0”和“1”信号传送消息的代码名称。 
• 位/字节   位（二进制数字）是二进制系统中最小的信息单位。一个字节有8位。 
• 广播   在网络中，主机同时寻址所有从机参与者。 
• CAN总线   CAN =（控制器区域网络）  

 
• CANopen  表示基于CAN的通信协议  
• 编码器   

 • 
增量式编码器

  
为每个测量步骤输出电脉冲（高/低）的编码器。 

• 抖动   表示传输脉冲精度略有波动，或数据包传输时间的变化。 
• 多圈编码器   请参见“绝对值编码器，多圈”  
• 精度   实际和测量位置之间的偏差。  
• 脉冲数   

 
• 复位   

 
• 分辨率  

（编码器分辨率）  
 对于单圈旋转编码器，分辨率表明每次旋转的测量步数。

 对于多圈旋转编码器，分辨率表明每次旋转的测量步数乘以旋转次数。
 

 
• 单圈编码器   请参见“绝对值编码器，单圈”  
• 总分辨率   请参见分辨率  
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旋转编码器，在旋转中为每个测量步骤输出编码信息。即使在电源故障后，
数据仍会保留。即使没有电源，也会继续记录数据。

表示具有双芯电缆的多主机总线系统。操作面向事件或消息。目前，标准
CAN协议根据CANopen指定。

用于检测旋转运动的电气或光学机械设备。绝对值编码器和增量式编码器之
间存在差异。

应用于玻璃脉冲盘的亮/暗段数。这些段由编码器中的光束扫描，从而确定旋
转编码器的可能分辨率。
在编码器分辨率范围的任何位置设置零点（或偏移）而不进行机械调整的功
能。
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9.4 缩写  
 

• Abs.  绝对值  
• AIN  模拟输入  
• AOUT  模拟输出  
• DIN  数字输入  
• DOUT  数字输出  
• FI  变频器  
• GND  接地  
• Inc  增量  
• IO  入/出（输入/输出）  
• P   
• Pos  位置  
• S  主管参数，即只有在参数P003中输入正确主管代码时才可见的参数。

 
=== Ende der Liste für Textmar ke Inhalt ===  

 
 

        

参数集相关参数，即可以在变频器的4个参数集中为每个参数集分配不用功能值的参数。
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关键字索引  
=== Ende der Liste für Textmar ke Stichwortverzeichnis ===   

2 
第二编码器速比（P463） ................................. 76 
A 
绝对值编码器  

CANopen.................................................... 24 
绝对值编码器（P605）  .................................... 84 
实际位置差异（P603）  .................................... 82 
实际位置（P601）  ............................................. 82 
实际设定值位置（P602）  ................................. 82 
接口模块  ....................................................... 25 
接近参考点  .................................................... 34 

主-从机  ...................................................... 60 
同步操作  .................................................... 60 

B 
BISS编码器  ................................................... 32 
总线 

实际值1（P543）  ......................................... 79 
总线 - 实际值1（P543）  .................................. 80 
总线 - 实际值2（P544）  .................................. 80 
总线 - 实际值3（P545）  .................................. 80 
总线设定值  .................................................... 46 
C 
CAN接口模块  ................................................ 25 
CAN总线地址（P515）  ................................... 79 
CAN总线波特率（P514）  ............................... 79 
CAN主机周期（P552）  ................................... 81 
CANopen绝对值编码器  

附加设置  .................................................... 36 
许可  ............................................................ 24 
手动调试  .................................................... 38 

CANopen组合编码器  ..................................... 35 
调试  

POSICON................................................... 66 
比较位置输出（P626）  ................................... 89 
D 
斜剪  ............................................................... 64 
数字输入1（P420）  ......................................... 72 
数字输入2（P421）  ......................................... 73 
数字输入3（P422）  ......................................... 74 
数字输入4（P423）  ......................................... 74 
数字输入5（P424）  ......................................... 74 
数字输入6（P425）  ......................................... 74 
数字输入7（P470）  ......................................... 76 
数字输入（P420）  ........................................... 73 
数字输出功能（P434）  ...................................  75 
其它适用  

文件  ...........................................................  99 

E 
电气连接  ....................................................... 13 

至设备  ....................................................... 13 
编码器  

分辨率（P301）  ........................................... 69 
编码器监测  .................................................... 39 
编码器位置（P660）  ....................................... 90 
编码器型号（P604） ....................................... 83 
编码器  ..................................................... 24, 26 
EnDat编码器  .................................................. 30 
扩展同步操作  ................................................ 61 
F 
飞剪  ............................................................... 61 

斜剪  ........................................................... 64 
模拟输入功能（P400）  ................................... 70 
功能模拟输入1（P400）  ................................ 70 
功能模拟输出（P418）  .................................. 71 
功能总线IO输入位（P480）  ........................... 77 
功能总线设定值（P546）  ............................... 81 
功能总线设定值1（P546）  ............................. 80 
功能总线设定值2（P547）  ............................. 81 
功能总线设定值3（P548）  ............................. 81 
功能总线IO输出位（P481）  ............................ 78 
功能说明  ....................................................... 33 
功能输入2功能（P405）  ................................. 70 
H 
Hiperface编码器  ...........................................  28 
HTL编码器  .................................................... 27 
滞后输出（P625）  .......................................... 89 
I 
IE4电机  ......................................................... 35 
增量式编码器  ................................................ 27 
增量式编码器（P618）  ..................................  88 
预期用途  ......................................................  11 
L 
主要功能值（P502）  ...................................... 78 
线性斜坡  ....................................................... 49 
M 
主-从机模式  .................................................. 53 
最大位置HTL（P620）  ................................... 89 
最大位置（P615）  .......................................... 87 
消息  

故障 ........................................................... 91 
操作状态  .................................................... 91 

最小位置（P616）  .......................................... 88 
模式HTL编码器（P619）  ................................ 89 
监测  

编码器  ........................................................ 39 
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滑差 ............................................................ 39 
目标窗口  .................................................... 39 

O 
位置偏移（P609）  ..........................................  85 
输出消息  ....................................................... 65 
P 
参数  ............................................................... 68 
位置（P613）  .................................................. 86 
位置数组  ........................................................ 44 
位置控制  ........................................................ 49 

操作方法  .................................................... 51 
版本  ...........................................................  49 

位置控制（P600）  ..........................................  82 
位置控制器  ...................................................  56 
位置控制器P（P611）  ....................................  85 
位置检测  

绝对值编码器  ............................................. 36 
增量式编码器  ............................................. 33 

位置增量数组  ................................................ 45 
位置滑差（P630）  ..........................................  89 
定位  

优化路径  ...................................................  41 
定位窗口（P612）  ..........................................  86 
脉冲数  ..........................................................  26 
脉冲数2编码器（P462）  ................................  76 
Q 
合格的电气技术人员 ....................................... 11 
R 
减速比（P608）  .............................................  85 
参考  

绝对值编码器  ............................................. 38 
增量式编码器  ............................................. 34 

继电器1功能（P434）  ..................................... 74 
继电器2功能（P441）  ..................................... 75 
继电器3功能（P450）  ..................................... 75 
继电器4功能（P455）  ..................................... 75 
复位  .............................................................. 35 

IE4电机 ...................................................... 35 
剩余路径定位  ................................................ 52 
旋转编码器连接 ............................................. 26 
旋转平台  .......................................................  41 
旋转平台应用  

多圈  ...........................................................  43 
单圈  ...........................................................  42 

S 
安全信息  .......................................................  12 
选择显示（P001）  ..........................................  69 

伺服模式（P300）  ........................................... 69 
设置位置  

绝对值  ........................................................ 44 
相对值  ........................................................ 45 

设定值  
16位位置  ................................................... 46 
32位位置  ................................................... 46 

设定值模式（P610）  ......................................  85 
设定值指定  ................................................... 44 
SIN/COS编码器  ............................................ 28 
正弦/余弦编码器 ........................................... 28 
正弦编码器  .................................................... 28 
滑差  

主机  ..........................................................  58 
从机 ..........................................................  59 

滑差。绝对值/增量式（P631） .......................  90 
软件  .............................................................. 99 
速度控制器  ................................................... 56 
速比  .............................................................. 48 
速比（P607）  ................................................. 84 
SSI绝对值编码器  .......................................... 37 
SSI型编码器（P617）  ................................... 88 
状态消息  ...................................................... 65 
同步控制  ...................................................... 53 
同步操作  

接近参考点  ............................................... 60 
通信设置  ..................................................  54 
从机最大频率  ............................................ 56 
监测  ..........................................................  58 
偏移  ..........................................................  60 
位置控制器  ................................................ 56 
从机斜坡时间 ............................................ 56 
速度控制器  ................................................ 56 
速比  ..........................................................  57 

同步定位  ......................................................  53 
T 
目标窗口  ....................................................... 51 
自学习  ........................................................... 47 
技术参数  ....................................................... 98 
故障排除  ....................................................... 95 
TTL编码器  ............................................... 19, 27 
U 
位置值单位（P640）  ...................................... 90 
通用编码器状态（P650）  ............................... 90 
W 
WAGO接口模块 .......................................... 25 
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诺德传动集团
集团总部及研发中心
位于德国汉堡附近的巴格特海德市
创新的驱动解决方案
服务于众多行业分支领域
机械产品
平行轴、斜齿轮、伞齿轮和蜗轮蜗杆减速机
电气产品
IE2/IE3/IE4电机
电子产品
集中式和分布式变频器、电机软启动器和现场分布式系统
7座技术先进的生产基地
供应驱动零部件
遍及5大洲36个国家的子公司和经销商
提供本地库存、组装装配、生产、技术支持和客户服务
全球雇员总数超过3,900名
为您提供定制化驱动解决方案
www.nord.com/locator

诺德（中国）传动设备有限公司
地址：苏州工业园区长阳街510号
邮编：215026
电话：+86–512–8518 0277
传真：+86–512–8518 0278
info@nord.com.cn, www.nord.com

诺德传动集团成员
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