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产品详情

      同步电机中的电机数据识别功能说明静态测量如果激活了进行接收的电机数据识别（p1910 =
1），则系统将从静态测量测定的数据自动地记录至对应的控制器参数。表格 5-10
通过静态测量测定数据（p1910）测定的数据 接收数据（p1910 = 1）r1912 识别出的定子电阻 p0350
电机定子冷态电阻 +p0352 电缆电阻r1925 识别出的阈值电压 –r1932 d 电感 p0356 电机定子漏电感 +p0353
电机串联电感p1715 电流控制器比例增益p1717 电流控制器积分时间r1934 识别出的 q 电感 –r1950
电压仿真误差电压值 1) p1952 电压仿真误差终值 1) +p1953 电压仿真误差电流偏移 1) +
p1954电压仿真误差半导体电压r1951 电压仿真误差电流值 1)r1973 识别出的编码器线数 2) –r1984
磁极位置识别角度差 3) p0431 换向角偏移– p0410 编码器反向实际值 4)1)
在功能模块“扩展转矩控制”激活和电压仿真误差补偿（p1780.8 = 1）激活时生效。2) 仅很不jingque地测
定编码器线数，其仅适用于粗略控制（p0407/p0408）。需要反向时，符号为负(p0410.0)。3) r1984
显示了在接收至 p0431 前换向角偏移的差值。4)
如果编码器反向因电机数据识别而改变，则系统输出故障
F07993，其指出旋转方向可能改变，并且仅可通过 p1910 = -2 应答。伺服控制5.16
电机数据识别驱动功能功能手册, 06/2020, 6SL3097-5AB00-0RP3
183旋转测量如果激活了进行接收的电机数据识别（p1960 =
1），则系统将从旋转测量测定的数据自动地记录至对应的控制器参数。表格 5-11
通过旋转测量测定数据（p1960）测定的数据 接收数据（p1960 = 1）r1934 识别出的 q 电感 p0356
电机定子漏电感p0391 电流控制器适配动作点 Kpp0392电流控制器适配，经过适配的 KP 的动作点p0393
电流控制器适配比例增益适配系数r1935 识别电流 q 电感r1937 识别出的转矩常数 p0316
电机转矩常数r1938 识别出的电压常数 p0317 电机电压常数r1939 识别出的磁阻转矩常数 p0328
电机磁阻转矩常数r1947 识别出的zuijia转子起动角 p0327 电机zuijia转子起动角r1969 识别出的转动惯量
p0341 电机转动惯量�（乘以）p0342 总转动惯量和电机转动惯量之比 +p1498 负载转动惯量r1973
识别出的编码器线数 1) –r1984 磁极位置识别角度差 2) p0431 换向角偏移1) 仅很不jingque地测定编码器线
数，其仅适用于粗略控制（p0407/p0408）。需要反向时，符号为负(p0410.0)。2) r1984 显示了在接收至



p0431 前换向角偏移的差值。直线电机对于直线电机： p0300 = 4xx 参数 p1959 经预设，故系统仅对 q
电感（p1959.05 = 1）、换向角偏移（p1959.10 =
1）和惰性质量进行测量。系统不分析针对方向限制的位（p1959.14 和
15），因为位移限制不允许不允许沿一个方向的较长移行。参数（参见 SINAMICS S120/S150 参数手册）
r0047 识别状态静态测量 p1909[0...n] 电机数据检测控制字 p1910 静态电机识别旋转测量 p1958[0...n]
旋转测量加速时间/减速时间 p1959[0...n] 旋转测量配置 p1960 旋转测量选择磁极位置识别概述磁极位置识
别（PolID）可以测定同步电机的电气juedui位置，其为确定换向角（ 磁极位置）所需。其中，通常由经
机械或电气校准的、具有juedui信息的编码器提供电气juedui位置。功能说明警告电机未被制动时测量可
导致电机意外运动如果电机不处于制动状态，在测量时可能会注入设定的电流导致电机运动，进而导致
人员重伤或死亡。 禁止人员在危险区域内逗留并确保机械不会转动。警告在缺少磁极位置识别时的安全
功能错误在不执行磁极位置识别的情况下，无法确保驱动的安全功能的无故障运作。这可能造成人员重
伤或死亡。 请执行磁极位置识别。警告转速环的控制方向错误可导致电机意外运动如果使用磁极位置识
别来确定换向角，则在每次控制方向改变后均必须重新确定换向角。换向角错误可导致电机意外运动，
进而导致人员重伤或死亡。 检查设定值取反后的换向角偏移 (F7966)，必要时重新确定该偏移 (p1990 =
1)。应用情况优选将磁极位置识别（PolID）用于确定电气juedui位置或者电气校准（ 确定换向角偏移）
。特别是当在接通驱动时尚无juedui位置时，需要确定电气juedui位置。据此，区分下列应用情形：
在上电或编码器复位后确定换向角：– 通过 p1982 = 1 激活功能。–
当在上电或编码器复位后尚不存在换向所需的电气juedui位置时，使用此功能。例如就采用无 C/D 信号
的增量编码器的电机，或采用带距离编码的零脉冲的编码器的电机而言，便会出现上述情况。借助该功
能可确定换向角（ 磁极位置）。 确定换向角偏移：– 通过 p1990 = 1 激活功能。– 一方面，在存在换向
所需的电气juedui位置，但其尚未经校准的情况下，使用此功能。就juedui值编码器而言，在执行编码器
更换或者安装带编码器的内装式电机时便会出现上述情况。在此，内装式电机是指由各组件（定子、转
子等）和未经机械校准的编码器组成的电机。作为机械校准的替代方案，可借助换向角偏移对juedui位置
进行校准。在此情形下，此功能测定一次换向角（ 磁极位置），并将换向角偏移记录在 p0431
中。在保存偏移后，无需执行其他磁极位置识别。– 另一方面，就采用带零脉冲或带距离编码的零脉冲
的增量编码器的电机而言，也使用此功能。在这些情形下，测定相对零脉冲的换向角（ 磁极位置）。当
p0404.15 = 1（通过零脉冲换向）置位时，在每次通过 p1982 = 1
进行磁极位置识别且随后越过零脉冲后，根据零脉冲位置和换向角偏移确定换向角。–
有关确定换向角偏移的更多信息参见章节“测定换向角偏移 (页 193)”。
针对具有juedui信息的编码器的合理性检测：– 通过 p1982 = 2
激活磁极位置识别。边界条件有关适用于可用方法的边界条件的更多信息参见章节“磁极位置识别 (页
186)”。编码器类型在具有以下特性的编码器上不需要进行磁极位置识别： juedui值编码器（例如：
EnDat、DRIVE-CLiQ 编码器） 编码器，带 C/D 信号，极对数小于等于 8 霍尔传感器
旋转变压器，电机极对数和编码器极对数成整数比 增量编码器，电机极对数和编码器线数成整数比在更
换编码器时进行磁极位置识别就具有电子序列号的编码器而言，系统会自动识别编码器更换并设置 p1990
= 1。这适用于所有juedui值编码器。就无电子序列号的编码器（例如增量编码器）或者与西门子电机组
装供货的编码器而言，系统不自动识别编码器更换。在更换编码器后，必须手动设置 p1990 = 1。在采用
西门子电机时的磁极位置识别在使用西门子电机时，系统会根据使用的电机型号自动设置方法。无需进
行其他设置。在采用非列表电机时的磁极位置识别在使用第三方电机时，必须手动地设置磁极位置识别
。操作步骤按如下步骤执行磁极位置识别：1. 通过 p1980 选择一个方法。2. 设置 p1990 = 1
来激活选择的方法。其中，系统不将 p1982
中的值考虑在内。磁极位置识别失败在以下情形下，磁极位置识别失败：
电机输出的转矩过小或者根本不输出转矩。 电机过快变热。
显示对应的故障消息。边界条件在选择适合的用于 PolID
的方法时，必须注意并遵照下列提示和说明。说明为 1FN3 型直线电机选择合适的方法对于 1FN3 型直线
电机，默认预设为基于饱和度的方法。电机已制动时，这种方法提供的结果比电机未制动时更准确。为
了获得更高的识别精度，必要时必须选择基于运动或基于弹性的方法。在选择适合相应应用的方法时，
决定因素是机械边界条件（如摩擦比、垂直轴等）。基于饱和的
PolID以下说明和边界条件适用于基于饱和的磁极位置识别：
既可以在经制动的，也可以在未经制动的电机上实施该方法。 仅在转速设定值 = 0
或静止状态中才可执行该方法。



为了获得具有说服力的测量结果，设定的电流强度（p0325、p0329）必须足够高。
基于饱和的磁极位置识别无法辨识没有铁心的电机的磁极位置。 在 1FN3
电机上不允许使用带有二次谐波的方法（p1980 = 0, 4）。 在 1FK7 电机上不允许使用 2 级式方法（p1980 =
4）。不允许降低 p0329 中自动设置的数值。伺服控制5.17 磁极位置识别驱动功能功能手册, 06/2020,
6SL3097-5AB00-0RP3 189说明换向角确定的不准确性将多个 1FN3
型直线电机相互耦合且同时执行基于饱和的磁极位置识别（p1980 ≤ 4 和 p1982= 1）进行换向时，会影响
直流母线电压。直流母线中的快速电流变化无法被完全补偿。此时不能jingque地测出换向角。
如果需要高精度，请依次执行磁极位置识别。为此可以按时间先后使能各个驱动。基于运动的
PolID基于运行的识别方法应满足以下说明和前提条件：
电机必须能够自由运动，不受任何外力影响。故无法在垂直轴上执行该方法。 仅在转速设定值 = 0
或静止状态中才可执行该方法。 如果配备了一个电机抱闸，则此抱闸必须松开（p1215 = 2）。 电流值
p1993 必须设置得足够大，使电机充分运动。 必须配备了一个位置编码器且已经激活。基于弹性的
PolID基于弹性的识别方法应满足以下说明和前提条件：
必须存在一个制动，且在磁极位置识别期间保持激活。该制动可由驱动控制（p1215 = 1 或
3），或者在磁极位置识别开始前在外部及时将制动激活，并在操作后重新取消激活。
必须配备了一个位置编码器且已经激活。 驱动轴的运动幅度符合设置的偏移，在 μm 到 mm 的量级范围
内。排除了识别期间轴发生不受控运动的可能性。警告设置错误可导致不受控的轴运动如果错误地设置
了基于弹性的磁极位置识别，在测量方法后发出轴使能时，可能会导致轴出现不受控的运动，进而可能
导致人员重伤甚至死亡。 确认该方法采用的设置是正确的。 确认电机在结束磁极位置识别后无法运动。
必须对参数 p3090 至 p3096 进行正确的设置，以确保基于弹性的磁极位置识别的顺利设置。对该方法的详
细描述参见“基于弹性的磁极位置识别的设置 (页 196)”章节。下表包含相关参数的基本信息。参数
名称 参数设置的说明p3090 基于弹性的磁极位置识别的配置该参数的预设值是 0。对于在电机和编码器之
间还安装了制动的电机而言，可能需要进行取反计算，将旋转角度和转矩/力的方向考虑在内。取反在位
0（p3090[0]）中设置。p3091 基于弹性的磁极位置识别的斜坡时间该斜坡时间预设值是 250
ms。只有存在机械振动时，才需要修改该值。通常当斜坡时间太短（< 250
ms）时，才会出现机械振动。p3092 基于弹性的磁极位置识别的等待时间等待时间是各个测量步骤之间
的缓冲时间。为了明确取区分各个测量步骤，该时间要设置为大于 5 ms的值。p3093
基于弹性的磁极位置识别的测量步骤数为了实现jingque且可靠的磁极位置识别，建议采用
12个测量步骤的设置。测量步骤越多，测量结果也就越jingque，测量时间也就越长。p3094 基于弹性的磁
极位置识别的目标偏转度该参数和驱动的机械结构、制动力密切相关，因此必须由用户设置。p3095
基于弹性的磁极位置识别允许偏转该参数是允许的最大偏移，预设值为 1 度或 1 毫米。p3096 基于弹性的
磁极位置识别的电流该参数和驱动的机械结构、制动力密切相关，因此必须由用户设置。伺服控制5.17
磁极位置识别驱动功能功能手册, 06/2020, 6SL3097-5AB00-0RP3 191参数（方法相关）下表为与选择的用于
PolID 的方法相关的重要参数一览：参数 压缩信息 基于饱和 基于运动 基于弹性p0325[0...n]参数用于设置
2 阶段法中第 1 阶段的电流。在 p0329 中设置第 2 阶段的电流。通过设置p1980 = 4 来选择 2 阶段法。+ –
–p0329[0...n]该参数用于设置 PolID 的电流。使用二阶段法 (p1980 = 4) 时，在此设置第 2 阶段的电流。在
p0325 中设置第 1 阶段的电流。+ – –p1980[0...n]借助该参数，可设置对于 PolID 的理想方法。 值 0、1
或 4 值 10 值 20p1981[0...n]该参数用于设置执行 PolID 时的最大行程（电气角度）。+ +
–p1982[0...n]借助该参数，可确定换向角，或执行可信度检查。 + + +p1983 借助该参数，可以执行 PolID
以进行测试。 + + +r1984 显示当前电气换向角和由 PolID 计算出的电气换向角之间的角度差。+ + +r1985
显示使用基于弹性的方法时 PolID 的电流曲线。 – – +r1986 显示基于饱和度和弹性的 PolID
的磁极位置曲线 + – +r1987 显示 PolID 的触发器特性曲线。 + – +p1990
该参数用于确定校准编码器时的换向角偏移量。 + + +r1992.0...15PolID 诊断信息的显示和 BICO 输出。 +
+ +p1993[0...n]使用基于运动的 PolID 时，该参数用于设置电流。 – +
–p1994[0...n]该参数用于设置电流的上升时间。 – + –p1995[0...n]该参数用于设置增益。 – +
–p1996[0...n]该参数用于设置积分时间。 – + –p1997[0...n]该参数用于设置平滑时间。 – +
–伺服控制5.17 磁极位置识别驱动功能192 功能手册, 06/2020, 6SL3097-5AB00-0RP3参数 压缩信息
基于饱和 基于运动 基于弹性p3090[0...n]该参数用于设置基于弹性的 PolID 的配置。 – –
+p3091[0...n]该参数用于设置电流升高的斜坡时间。 – – +p3092[0...n]该参数用于设置 2
次测量之间的等待时间。两次测量之间的等待时间是必要的，这样才能避免机械共振。– –
+p3093[0...n]该参数用于设置测量过程的次数。值增大时，结果会更jingque，但 PolID



所花的时间会更长。– – +p3094[0...n]该参数用于设置预期的偏差。有必要进行以下设置：p3094 <
p3095。– – +p3095[0...n]该参数用于设置允许的偏差。有必要进行以下设置：p3094 < p3095。– –
+p3096[0...n]该参数用于设置允许的最大电流。有必要进行以下设置：p3096 ≤ min
(p0305、p0640、p0209)。– – +r3097.0...31显示基于弹性的 PolID 的状态。 – – +标识：+ = 相关，- =
不相关5.17.1 测定换向角偏移概述该功能适用于下列情形：
在采用juedui值编码器时用于一次性磁极位置校准
用于针对精同步的零脉冲位置校准操作步骤为了测定换向角偏移，设置 p1990 = 1。伺服控制5.17
磁极位置识别驱动功能功能手册, 06/2020, 6SL3097-5AB00-0RP3 193测定的偏移随后被记录在 p0431
中。表格 5-12 p0431 的作用方式增量型，无零脉冲 增量型，带零脉冲
增量型，带距离编码的零脉冲juedui值编码器C/D 信号 相对于 C/D 信号平移换向角。相对于 C/D
信号和零脉冲平移换向角。目前尚不提供。 不允许。霍尔传感器 不影响霍耳传感器。说明：霍耳传感器
必须经过机械校准。不影响霍耳传感器。相对于零脉冲平移换向角。不影响霍耳传感器。在 2
次越过零脉冲后，相对于juedui位置平移换向角。不允许。磁极位置识别 没有影响
相对于零脉冲平移换向角。在 2
次越过零脉冲后，相对于juedui位置平移换向角。相对于juedui位置平移换向角。说明如果通过 p1980
选择了 PolID 的方法，并且没有对列表电机（带有出厂时已经过校准的编码器）进行参数化，那么当检
测到更换编码器时，将自动激活
p1990。精同步概述精同步避免测量偏差，并实现对测定的磁极位置的附加测试。适用的零脉冲
整个运行范围内的一个零脉冲 每个机械旋转的一个零脉冲 距离编码的零脉冲
等距零脉冲：极对数与每转的等距零脉冲数之比，或零脉冲距离与极对宽之比必须为整数。–
直线电机示例：当极对宽为 40 mm 时，等距零脉冲距离必须为整数倍（40、80、120、...
mm）。而零脉冲距离不可为 20 mm。伺服控制5.17 磁极位置识别驱动功能194 功能手册, 06/2020,
6SL3097-5AB00-0RP3带零脉冲的编码器若存在适合的零脉冲且 p0404.15 = 1
置位，则在越过零脉冲后，系统自动地根据零脉冲位置和换向角偏移对换向角进行校准。前提条件
零脉冲已经过机械或电气校准。操作步骤按如下步骤执行精同步：1. 设置 p0404.15 = 1。2. 设置 p1990 =
1。3. 为了越过零脉冲，通过输入有效的转速设定值运行驱动。系统在磁极位置识别和越过零脉冲后确定
换向角偏移，并将其记录在 p0431 中。无零脉冲的编码器就不满足上述有关零脉冲的前提条件的电机-
编码器配置而言，可将用于回参考点的零脉冲用作针对精同步的零脉冲。前提条件
零脉冲已经过机械或电气校准。操作步骤按如下步骤来确定针对精同步的零脉冲：1. 在 p0430.24
中设置“带所选零脉冲的换向”模式。藉此触发下列响应：– 驱动通过 PROFIdrive
编码器接口接收到参考脉冲搜索任务。– 驱动根据参数设置与编码器模块一同确定参考脉冲。–
驱动通过 PROFIdrive 编码器接口提供可用的参考脉冲位置。– 驱动将相同的位置传送给编码器模块。–
编码器模块执行换向角补偿（精同步）。2. 为了确定换向角偏移，设置 p1990 = 1。伺服控制5.17
磁极位置识别驱动功能功能手册, 06/2020, 6SL3097-5AB00-0RP3 1955.17.3 基于弹性的磁极位置识别的设置
概述下文描述的操作步骤适用于针对直线电机和旋转电机的基于弹性的磁极位置识别（PolID）的设置。
在调试工具中对此方法进行参数设置。 以下示例示范性地展示在 STARTER
中进行的参数设置。此外，请注意“磁极位置识别 (页 186)”一章中与此方法相关的提示和信息。前提条
件为了设置基于弹性的磁极位置识别，必须满足下列前提条件。 电机、编码器和制动控制已经过正确的
参数设置。操作步骤警告设置错误可导不受控的轴运动如果错误地设置了基于弹性的磁极位置识别，在
测量方法后发出轴使能时，可能会导致轴出现不受控的运动，进而可能导致人员重伤甚至死亡。
确认该方法采用的设置是正确的。
确认电机在结束磁极位置识别后无法运动。按如下步骤设置基于弹性的磁极位置识别：1. 启动调试工具
STARTER。2. 创建一个新项目，并根据驱动配置选择组件。或者调用已存储的、期望用于实施基于弹性
的磁极位置识别的项目。3. 点击按钮 （“Connect to selected target devices”），以与目标设备连接。4.
调用针对配置的驱动的专家列表。5. 点击按钮 （“Device trace/Function generator”），以在 STARTER
中打开设备跟踪。6. 在设备跟踪中选择配置的驱动的下列信号。– r0076：磁通电流实际值–
r0479[0]：编码器位置实际值诊断7. 在参数
p3096[0]（基于弹性的磁极位置识别电流）中输入电机额定电流。说明电机额定电流显示在参数 p0305[0]
中。8. 在参数 p1980[0]（磁极位置识别方法）中设置值“20”。9. 在参数 p1982[0]（磁极位置识别选择）
中设置值“1”。这样便将基于弹性的磁极位置识别激活。说明其他参数的设置无需对其他参数进行设置
。保留其他参数的出厂设置。10.点击按钮 （“Start Trace”）来启动跟踪。11.使能驱动来开始测量。显



示测量结果。说明通过控制面板来使能驱动在通过控制面板使能驱动的情况下会显示报警/提示消息。12.
将测量的起点（2）上的偏移与测量的终点（3）上的偏移进行比较。下图显示了测量结果。为了进行光
学调准，显示辅助线（1），并将其作为参考线在测量的输出点（2）上对准。信号（红色/上方）：测量
电流信号（蓝色/下方）：偏移① 辅助线② 测量的起点③ 测量的终点④ 测量电流 1 至 12
幅值（p3093）图 5-24 测量结果：测定的偏移– 结果
1：当测量的起点（2）上的偏移等同于测量的终点（3）上的偏移时，表示已完成对参数 p3096[0]
的正确设置。– 结果 2：当测量的起点（2）上的偏移明显有别于测量的终点（3）上的偏移时，表示抱
闸强度不足。在此情形下，建议逐步减小测量电流，直至测量的起点处的偏移等同于或大体等同于测量
的终点处的偏移。在确保上述结果后，才继续执行下一步骤。下图示范性展示了当制动过弱时偏移的信
号特性曲线。
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