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产品详情

Siemens驱动器显示F1912报警维修经验丰富 通常，将Bode图显示在对数对数方格纸上，以便在宽范围的
频率和幅度水平可以用图表表示，振幅通常以分贝表示，其中每20分贝增量代表振幅比的10倍，对于放
大器/电动机组合的通常情况，显示了开环增益A，你会注意到频率每增加10倍。。

伺服驱动器在能源消耗控制中已变得流行，并且在控制许多行业中使用的电机的输出或速度时通常用作
节能装置。伺服驱动器有两个基本版本：模拟（早期版本）和数字（当前版本）。

诸如此类的错误提供信息，而不是程序步骤编号提供顺序步骤或层次结构信息CSD伺服伺服驱动器P-前
言参数设定表本手册使用下表进行参数说明。参数设定示例参数参数名称电机正转方向说明您可以选择
电动机的旋转方向初始值适用模式全部伺服关闭>设置>结束表说明参数：左上方显示正在描述的参数。
按下ENTER键。
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使用伏欧姆表确定伺服驱动器断开时是否通电。测试电路保护以确保电压在驱动器的规格范围内。源电
压可能在 210 伏到 480 伏之间，具体取决于制造商的驱动器规格。查看当前制造商的服务指南，以确定
读数是否适合驱动器的配置和应用。一般来说，驱动器将获取交流输入电压和电势，并将其转换为可管
理的电压范围，可以是直流或交流，具体取决于受控负载的设计和意图。接收输出值的电机或设备旨在
向伺服驱动模块提供反馈数据，以便伺服驱动器可以在一组特定参数内控制负载。

从您所使用的特定型号和驱动器类型的伺服驱动器手册中查找模块本身的输出端子。检查手册以了解正
确的刻度和范围，以设置用于测试输出值的仪表。按照手册的说明将引线连接到模块上 -
使用不当的引线可能会损坏伺服驱动器并导致系统故障。

连接仪表引线并严格遵循制造商的说明。将伺服驱动器的控制设置为可由测试齿轮确定的值。读取输出
值并将读数与制造商提供的图表进行比较。

按照手册中给出的步骤操作整个设备并记录输出数据以供将来使用。维护测试结果的日志以供以后的测
试使用。输出值将是可变的，以调节其控制的电机或设备。检查手册，查看输出值是否在所需的操作范
围内。

  电机立刻追随令转速旋转，当为，又立刻回到扭矩模式，各模式下信号与所选择的令关係，请参考单
一模式的章节介绍，扭矩混合模式有与两种，前者令来自外部输入的脉冲，后者是内部参数的数据，扭
矩令可以是外部模拟电压或是内部参数的数据。。 仍需要根据实际情况进行电动机自动调整或修改默认
值，否则会影响运行效果和保护性能，当电缆或电机内部发生短路时，伺服驱动器可能会报警甚至损坏
，因此，在新安装电机和电缆时或在例行维护期间，请执行绝缘短路测试。。 光纤电缆安装和处理说明
，有关正确处理，安装，测试和故障排除的信息出版物-IN光纤电缆，控制电气噪声的系统设计参考手册
，信息，示例和技术，旨在大程度地减少系统故障出版物GMC-
RM由电噪声引起，EMC噪声管理DVD。。

短按按钮可模式。段显示器继续显示后的设置，LED亮起。用按钮选择：ignr忽略存储卡。ctod将数据从
存储卡传输到设备。dtoc将数据从设备传输到存储卡。设备切换到工作状态ReadyToSwitchOn。多个设备
将具有相同的设置。例如，在更换设备时。先决条件设备类型，电机类型和固件版本相同。



  这时产生超时警告，秒传输模式未置请求传输数据准备完毕有警告无和校验出错发现和校验出错时，
应重新传输一据，此时，使用的梯形图程序将传输模式信号和伺服开启信号置为，在等待以上后，再将
这些信号置，如果连续次重新传输数据后仍然无法得到正确结果。。 根据输入端子的DI2和DI3组合选择
，相应的选择如下，比例增益KP越大，积分Ki越小，微分KD越大，响应越快，响应过快容易导致超调，
引起系统不稳定和运行振荡，相反，比例增益KP越小，积分越长Ki是，导数KD越小。。 请使用单独的
预制电缆组件将每个编码器连接到，如图所示，下面，可与任何可接收±10伏模拟输入信号的市售伺服
放大器一起使用，每个轴连接到其自己的放大器，在将伺服放大器连接到之前，将每个放大器连接到其
电动机并按照放大器制造商手册中的说明设置驱动系统。。

Siemens驱动器显示F1912报警维修经验丰富放大该信号并将电流传输到伺服电动机以产生与令信号成比例
的运动。一个传感器连接到伺服电机援助在报告电机的实际状态回伺服伺服驱动器。然后，伺服伺服驱
动器将实际的电动机状态与发送的令电动机状态信号进行比较。然后，伺服伺服驱动器更改电压频率或
脉冲宽度，以便电动机可以纠正与令状态的任何偏差。  kjsdfgvwrfvwse
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