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产品详情

      拆除出厂电桥当通过预设信号使 EC 外部风扇以较低的转速运行时，1PH8 电机可能过热。
请使用内置温度传感器监控电机。 请将温度监控接入联锁回路中。如果出厂时的电桥被设备操作员拆除
，驱动的功能安全性则由设备操作员负责，尤其是在未遵循安全说明时。电源端子：保险装置EC 外部风
扇有一个内置过载保护器，无需进行外部电机保护（如电机保护开关）。简单的电缆保护便能满足要求
。简单的电缆保护通过熔断器或安全自动装置实现：故障电流保护开关只允许使用全电流敏感型 FI
保护装置（B 型或 B+ 型）。和运行变频器时一样，运行设备时无法通过 FI
保护装置实现人员保护。接通设备电源可导致电容器出现脉冲波形负载电流。在集成的 EMC
滤波器中，可导致 FI 保护装置延迟响应。建议使用触发阈值为 300 mA
和延迟触发的故障电流保护开关（超稳定，特性曲线 K）。在 IT 电网中，电源星点未接地。相位（如
“L1”）与保护接地线 “PE” 之间出现短路时，保护接地线位于相电位上。电源接口与保护接地线
“PE” 之间的电压不允许超出给定的设备电压。单相 EC 外部风扇可在 IT 电网中使用。对于三相 IT
系统，请遵循使用要点。对未使用的电源相位进行接地时，电源接口与保护接地线 “PE”
之间的电压不允许超出给定的设备电压。为确保在 IT 电网上顺利运行，控制接口的 “GND”
电位应与保护接地线电位相连。连接后须注意控制接口（无电位的继电器触点除外）：1.
只连接适用于电源电压和环境的电缆。2. 只通过合适的隔离放大器连接。信号接口编码器系统优先使用
DRIVE-CLiQ 连接到 SINAMICS 上。因此提供带 DRIVE-CLiQ 接口的电机产品。带有 DRIVE-CLiQ
接口的电机可直接通过所提供的MOTION-CONNECT DRIVE-CLiQ 电缆连接在随附的电机模块上。
在电机上连接 MOTIONCONNECT DRIVE-CLiQ 电缆时要执行防护等级 IP67。 DRIVE-CLiQ
接口通过集成的 DC 24 V 电源向电机编码器供电并向控制单元传输电机编码器信号和温度信号以及电子
铭牌数据，例如：唯一的识别号，额定数据（电压，电流，扭矩）。对于不同的编码器类型，布线都统
一使用电气连接9.3 系统连接SIMOTICS M 1PH8 主电机270 配置手册, 12/2022, A5E51895839AMOTION-
CONNECT DRIVE-CLiQ
电缆。这种电机由于可以自动进行电机和编码器类型的识别，简化了调试和诊断工作。带有 DRIVE-
CLiQ 的电机的编码器连接带有 DRIVE-CLiQ 的电机可直接通过所提供的 MOTION-CONNECT DRIVE-



CLiQ 电缆连接到配套的电机模块上， 数据直接传输到控制单元。带有 DRIVE-CLiQ
的电机的电缆所有的编码器类型都使用相同的 DRIVE-CLiQ
电缆。仅允许使用西门子的预制电缆（MOTIONCONNECT）。无 DRIVE-CLiQ
的电机的编码器连接不带 DRIVE-CLiQ 接口的电机通过一个信号插头连接转速编码器和传感器。不带
DRIVE-CLiQ 的电机在 SINAMICS S120 上运行时，需要一个柜式安装的编码器模块
SMC或外部编码器模块 SME。电机通过信号电缆和 SMC 或 SME 相连。SMC 或 SME 通过
MOTIONCONNECT DRIVE-CLiQ 电缆和电机模块相连。无 DRIVE-CLiQ 的电机的电缆仅允许使用西门
子的预制电缆（MOTION-CONNECT）。相对自行装配的线缆，预制电缆在功能可靠性、质量以及可用
性方面都有优势。技术数据和长度代码参见产品样本，章节“MOTION-CONNECT
连接技术”。接线盒中信号端子排的最大分配量信号端子排可配备以下信号： 温度传感器 (+1R1,
-1R2)：如有额外的备用温度传感器，+1R1 和 -1R2
放置在信号端子排上，并且（对于带编码器的电机）进一步连接到信号连接器。 备用温度传感器 (+2R1,
-2R2)：– 轴高 80-160：选件 A25– 轴高 180-280：标准型电气连接9.3 系统连接SIMOTICS M 1PH8
主电机272 配置手册, 12/2022, A5E51895839A 用于报警和跳闸的附加热敏电阻 (1TP1, 1TP2, 2TP1,
2TP2)：选件 A12 用于监控滚动轴承的电阻温度计 Pt100 (10R1, 10R2, 11R1, 11R2)：轴高 180-280：选件A72
防冷凝加热器的连接 (1HE1, 1HE2)：轴高 180-280：选件 K45① 轴承温度计② 防冷凝加热器③ 报警绕组
PTC 热敏电阻④ 跳闸绕组 PTC 热敏电阻⑤ 绕组温度传感器 Pt1000⑥ 接线端子排SIEMENS Product
ConfiguratorSIEMENS Product Configurator 能帮助您进行驱动选型。在 SIEMENS Product Configurator
中可以简单快速地找到 技术数据 特性曲线 尺寸图 2D/3D CAD 数据SIEMENS Product Configurator
在您创建包含特定项目信息的设备文档时提供支持。说明SIEMENS Product Configurator 中的 3D 模型只是
简化的显示图，并不显示所有详细信息。尺寸图的更新说明电机尺寸的更改西门子保留在不另行通知的
情况下更改电机尺寸的权利，以对结构进行完善。因此，尺寸图仅可作为参考。最新的尺寸图可向技术
支持或您所在地区的销售处免费获取。术语解释额定转矩 MN额定转矩为电机轴输出的机械转矩，符合
IEC 60034-1 规定的工作制。额定转速 nN额定转速指在额定功率、额定转矩下的转速，符合 IEC 60034-1
规定的工作制。额定电压 UN两个电机相位之间、在额定点 (PN，nN, 等)
上工作的电压，额定电压的定义考虑了磁特性（铁芯饱和）和热特性。额定电流
IN额定电流指额定转速、额定转矩下的电流（有效相电流），符合 IEC 60034-1 规定的工作制。额定频率
fN额定频率指在额定工作点（PN、nN 等）运转的频率。额定功率
PN额定功率指电机轴上可以输出的机械功率，符合 IEC 60034-1 规定的工作制。采用恒功率 n2
时的弱磁转速指在额定功率下可以获得的最大转速，符合 IEC 60034-1 规定的工作制。空载电流 Iμ空载
电流指使电机在额定转速下、无负载力矩运行的电流（有效相电流），它确定了在基本转速区（低弱磁
起动转速）内的励磁特性。SIMOTICS M 1PH8 主电机配置手册, 12/2022, A5E51895839A 277最大转速
nmax最大许用转速 nmax 取决于机械条件，不允许超过最大转速
nmax。注意超过最大转速可导致电机损坏最大转速 n 最大 为允许的最高运行转速。最大转速 n 最大
在功率铭牌（铭牌）上注明。过速可导致电机损坏。
须通过控制器或激活驱动中的转速监测器来确保电机不会超过最大转速。当 nS1 < nmax
时，不允许长时间以 nmax
运行。如果没有给定其他的工作制，必须按照以下方式降低转速（工作周期为 10 分钟）：t1：1
min---n1= 0 r/min；t2：6 min---n2= 2/3 n 最大 ；t3：3 min---n3= n 最大最大转矩
Mmax最大转矩指动态过程中输出的短时转矩，例如：在加速时。最大电流 Imax在额定转速（n
额定）和最大转矩（M 最大）下产生的电流（有效相电流）。S1
工作制（连续工作制）在恒定负载下的运行时间足以达到热稳定。S6 工作制（间歇工作制）按一系列相
同的工作周期运行，每一周期包含一段恒定负载运行时间和一段空载运行。如果没有特殊给定，恒定负
载时间针对的是 10 分钟的工作周期。例如：S6-40 % = 4 分钟带载，6 分钟空载S6-60 % = 6 分钟带载，4
分钟空载附录A.1 术语解释SIMOTICS M 1PH8 主电机278 配置手册, 12/2022, A5E51895839A热时间常数
Tth热时间常数指电机负载急剧变化时、达到许用 S1 转矩时的电机绕组温升时间。Tth
时间届满后，电机达到 S1 额定温度的 63 %。A.2 环境相容性环保性 环保设计在选择供应商组件时环境相
容性是一个重要的标准。其中特别重视的是减少金属和合成材料组件的体积，质量以及种类。并可通过
测试排除油漆无法良好附着的组件（PWIS 测试，PWIS = paint wettingimparement substances） 生产的环保
性供应商组件主要通过可循环使用的包装进行运输。不要求运输危险物质。包装材料主要为纸板箱，并
且满足 94/62/EG 包装准则中的相关规定。生产中的能量消耗已经过优化。生产中产生的排放物很少。 废



弃物处理的环保性电机废弃物必须根据各国和各地的规定，按照标准的材料处理过程进行处理或者由制
造商回收。废弃物处理时要注意：废油处理根据规定进行（例如：变速器附加装置中的变速器油）不能
混合溶剂，冷净化剂或油漆残渣组件再利用，分为：–
电子废料（例如编码器电子装置、编码器模块）– 废铁– 铝–
有色金属（涡轮，电机绕组）可以选择以下两种数值之一来定义电子齿轮比： 电机每转一圈的 PTO
脉冲数量（p4408）。 使用分子（p4410）和分母（p4409）来定义齿轮比。说明以分子和分母的形式来定
义电子齿轮比时，电机每转一圈的 PTO 脉冲数量（p4408）必须设为
0。否则，没有任何电子齿轮比生效。说明电子齿轮比的取值范围是 0.02 至
8000。只有在伺服关闭状态下，才可以设置电子齿轮比。说明使用 PTO
电子齿轮比功能时，如果“电机每转 PTO
设定值脉冲数”乘以电子齿轮比得出的乘积不是一个整数，则不会生成零脉冲。设置符合 UL 61800-5-1
第 2 版的电机过载保护简介电机过载保护功能不使用 1FL2 内的温度传感器。当驱动器和 1FL2
电机一起运行时，要完成一些额外的设置，以符合 UL 61800-5-1 第 2 版的要求。前提条件
快速调试已完成，电机数据正确。操作步骤按如下步骤操作，激活符合 UL 6180051 第 2
版的电机过载保护：1. 设置 p5375.0 = 12. 设置 p5375.1 = 110.5 基本定位器（EPOS）简介位置控制指轴位置
的闭环控制。轴指机器上由激活了位置控制的驱动器、电机和被驱动的机械组成的整体结构。“基本定
位器 (EPOS)”可计算出轴的运行特性，使轴以时间zuijia方式移动到目标位置。功能说明可利用基本定位
器执行以下功能： 限值– 限制运行范围：配置不同的末端位置来指定允许的运行范围–
限制运行特性：可以通过指定最大速度、加速度、减速度和加加速度来限制动态响应。 监控–
位置/静止监控：监控轴的定位运动以及监控运动后的轴位置–
跟随误差监控：监控实际值和设定值之间的最大偏差。
回参考点回参考点过程可建立驱动器的位置和机器位置之间的关联。回参考点方式有：–
主动回参考点– 被动回参考点– juedui值编码器校准
运行程序段位置设定值保存在驱动器中的不同运行程序段中。外部控制器选择运行程序段来使轴定位。
设定值直接给定（MDI）外部控制器直接给定轴的位置设定值。
点动该功能用于逐步移动轴（例如：调整）。更多信息有关 Startdrive
中配置基本定位器（EPOS）的更多信息，可查看 TIA Portal 的信息系统。10.5.1 机械系统10.5.1.1
轴类型简介在实际应用中，轴可以配置为不同运动控制应用：
针对转速控制应用：灵活控制旋转轴的转速和方向
针对位置控制应用：使旋转轴或线性轴进行相对或juedui定位（取决于机械系统）功能10.5
基本定位器（EPOS）配备 SIMOTICS S-1FL2 的 SINAMICS S200 PROFINET 伺服驱动系统368 操作说明,
07/2023, A5E51646752F
AA功能说明线性轴线性轴是运行范围在两个电机旋转方向上受到设备机械系统限制的轴，比如： 堆垛机
升降台 翻转工作台 栅 传送带 辊子输送机线性轴的位置以线性单位表示，例如：毫米（mm）。峿旋转轴
旋转轴为具有无限运行范围的轴，比如：
回转工作台旋转轴的位置以角度单位表示，例如：度（°）。峿10.5.1.2
单位制简介在定位时，驱动器不仅支持物理单位，还支持脉冲当量（LU）。功能10.5
基本定位器（EPOS）配备 SIMOTICS S-1FL2 的 SINAMICS S200 PROFINET 伺服驱动系统操作说明,
07/2023, A5E51646752F AA 369功能说明 物理单位（默认设置）驱动器为位置、转速、加速度/减速度和加
加速度提供物理单位。可以在调试期间根据实际轴类型通过对应参数选择合适的物理单位。说明：加粗
显示的单位是默认单位。加速度单位相应地设为“位置单位/s”
。加加速度单位相应地设为“位置单位/s”。 长度单位驱动器通过脉冲当量（LU）来计算轴的位置实际
值。不管驱动器控制的是起重台的线性位置还是旋转工作台的旋转角度，驱动器都采用脉冲当量（LU）
。说明将轴类型从线性轴改为旋转轴，或从旋转轴改为线性轴时，单位会自动设为默认单位。反向间隙
（也称背隙、反向死区）是电机在切换旋转方向后必须要走完的上一个方向的距离或角度，之后电机才
能使轴在新方向上移动。

      功能说明反向间隙测量按如下步骤，测量反向间隙：1. 将轴移动到机器上的位置
A。在机器上标记好该位置，然后记录下驱动器上此时的位置实际值。2.
在同一方向上继续移动轴一段距离。3. 在相反方向上移动轴，直到驱动器上显示的位置实际值和在位置
A 上显示的实际值一致。由于存在反向间隙，轴实际上只能移动到位置 B。4. 在机器上测量位置差 Δ = A



B。� ��$%V¨ V图 10-5 反向间隙测量反向间隙补偿一般来说，机械力在机械组件和其传动组件之间
传递时，反向间隙产生：如要调整/设计机械系统以完全消除反向间隙，可能导致高磨损。因此，反向间
隙可在机械组件和编码器之间出现。对于带间接位置编码器的轴来说，在轴正反向交替运行时，机械反
向间隙会导致错误的运行距离，因为反向时轴会运行得过远或不够远。说明反向间隙补偿使能的前提只
有轴已在juedui测量系统中调整后，反向间隙补偿才生效。为补偿反向间隙，要在 p2583 中输入测量出的
反向间隙以及正确的极性。每次旋转反向时，轴实际值需根据实际运行方向修正，并显示在 r2667
中。该值会通过 p2516（位置偏移）纳入位置实际值的计算中。如果通过设置参考点来使静止轴回参考点
，或者一个带juedui值编码器的经过校准的轴上电，那么
c2604（逼近参考点起始方向）将与输入补偿值相关。功能10.5 基本定位器（EPOS）配备 SIMOTICS
S-1FL2 的 SINAMICS S200 PROFINET 伺服驱动系统操作说明, 07/2023, A5E51646752F AA 37110.5.2
限值10.5.2.1
限制运行行程简介线性轴的运行范围可以通过软限位开关或硬限位开关来加以限制。功能说明栔卡煅
卡煅栔橤煅巸橤煅V图 10-6 软/硬限位开关驱动器只接受位于软限位范围的位置设定值。设置
p2580（负向软限位开关）和
p2581（正向软限位开关），便可激活软限位开关，限定位置设定值。驱动器通过
c2569（负向硬限位）和
c2570（正向硬限位）来评估硬限位开关是否激活。轴越过硬限位后，驱动器会使轴在 OFF3
斜坡下降时间内制动，然后关闭电机并输出故障F07491 或
F07492。此时，可使用点动等功能移动轴，使轴离开硬限位，回到允许的运行范围内。10.5.2.2 限制运行
特性简介运行特性是轴在定位时的加速度、速度及位置特性。可通过限制速度、加速度或加加速度（即
加速度随时间的变化速率）影响运行特性。功能10.5 基本定位器（EPOS）配备 SIMOTICS S-1FL2 的
SINAMICS S200 PROFINET 伺服驱动系统372 操作说明, 07/2023, A5E51646752F AA功能说明如轴必须运行
地更慢，或必须以更低的速度加速或“软”加速，则必须将相关限值设为更低的值。这些限值中的任何
一个越低，驱动器所需的将轴定位的时间便越长。 不含急动限制YVD
含急动限制YVD说明如果输出消息时停止响应为 OFF1/OFF2/OFF3，急动限制不会生效。10.5.3
位置监控驱动器支持以下位置监控功能： 静止监控和定位监控 跟随误差监控10.5.3.1
定位监控和静止监控简介定位监控和静止监控负责监控轴的定位运动以及监控运动后的轴位置。功能10.
5 基本定位器（EPOS）配备 SIMOTICS S-1FL2 的 SINAMICS S200 PROFINET 伺服驱动系统操作说明,
07/2023, A5E51646752F AA
373功能说明一旦定位操作内的位置设定值不再改变时，驱动器立即将“设定值固定不变”信号设为
1。借助该信号，驱动器开始监控位置实际值：
轴一到达定位窗口，驱动器即发出目标已到达的信号，并将轴保持在闭环控制内。
如轴在静止监控时间内未静止，则驱动器报告故障 F07450。
如轴在定位监控时间内未进入定位窗口，则驱动器报告故障
F07451。峿楏峿珖峿楏峿珖楏瓪浏呿峿瓪堨瓪呢玅堨呢玅TTUWTBU图 10-7 静止监控和定位监控10.5.3.2
跟随误差监控简介跟随误差监控用于监控位置实际值和位置设定值之间的最大偏差。功能10.5
基本定位器（EPOS）配备 SIMOTICS S-1FL2 的 SINAMICS S200 PROFINET 伺服驱动系统374 操作说明,
07/2023, A5E51646752F AA功能说明跟随误差是在驱动器对轴进行定位期间，位置设定值与位置实际值之
间的偏差。如跟随误差过大，则驱动器报告故障 F07452。如将公差设为
0，则监控取消激活。峿珖峿楏歰琠榀U跟随误差监控10.5.4 回参考点简介回参考点重新建立了驱动器中
计算出的零点位置与机器零点之间的参照。回参考点是在工艺对象和juedui定位中正确显示位置的前提条
件。juedui值编码器保留其位置信息，即便是在电源切断后。驱动器提供了多种轴回参考点的方式：
主动回参考点 被动回参考点 设置参考点位置 juedui值编码器调整。
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