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G120 变频器速度控制转矩限幅

的实现
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1、 概述

在变频器的实际使用过程中，经常由于工艺的要求，会采用控制传动设备的输出

转矩，使传动设备保持一定的力矩工作，如收放卷、拉丝机、切边机、分卷机等

等。变频器要实现转矩控制通常有两种方式：一是直接转矩控制；二是速度环饱

和转矩限幅的控制。

直接转矩控制是直接给定转矩值，使负载保持稳定的力矩运转， 不控制传动设

备速度。但是，如果负载突然消失的话，例如断带，会造成飞车。

速度环饱和转矩限幅控制的实质还是速度控制，在双闭环控制系统，速度环是外

环，电流环是内坏，速度环的输出作为电流环的输入，当速度环积到最大，速度

控制器以最大值输出，这时电流环收到最大值，变频器控制电机输出最大转矩，

通过调节转矩限幅可以控制输出转矩。特点是，当速度环饱和时通过转矩限幅控

制传动设备输出力矩，在出现负载故障时速度环立刻退饱和，速度环起作用，有

效防止飞车。

这里我们主要讨论如何实现速度环饱和转矩限幅的控制。
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22、、 速度速度

速度环饱和转矩限幅

带

机之间

时的保护

图

在

是较常见的速度饱和转矩限幅方式

度设定值相同

方向有关

机的转矩限幅上

的速度环

的转矩

主

下面

使用

从数据交换可以通过如下几种方法实现

·

·

速度环饱和

速度环饱和转矩限幅

带、

机之间

时的保护

图 2-

在速度环饱和转矩限幅

是较常见的速度饱和转矩限幅方式

度设定值相同

方向有关

机的转矩限幅上

的速度环

的转矩

主-从电机工作在各自的速度环模式下

下面

使用

从数据交换可以通过如下几种方法实现

环饱和

速度环饱和转矩限幅

、绳索

机之间保持

时的保护

-1 电机工作方式

速度环饱和转矩限幅

是较常见的速度饱和转矩限幅方式

度设定值相同

方向有关

机的转矩限幅上

的速度环

的转矩；

从电机工作在各自的速度环模式下

下面简单

使用 CU
从数据交换可以通过如下几种方法实现

通信方式

模拟量接口

环饱和

速度环饱和转矩限幅

绳索、

保持

时的保护。

电机工作方式

速度环饱和转矩限幅

是较常见的速度饱和转矩限幅方式

度设定值相同

方向有关，

机的转矩限幅上

的速度环立刻

；从机速度受到连接的牵引

从电机工作在各自的速度环模式下

简单介绍一下

CU250S
从数据交换可以通过如下几种方法实现

通信方式

模拟量接口

这里只介绍通过模拟量输入

环饱和

速度环饱和转矩限幅

、齿轮

保持相同的运行速度

。

电机工作方式

速度环饱和转矩限幅

是较常见的速度饱和转矩限幅方式

度设定值相同

，附加速度大小由实际情况决定

机的转矩限幅上

立刻

从机速度受到连接的牵引

从电机工作在各自的速度环模式下

介绍一下

250S
从数据交换可以通过如下几种方法实现

通信方式

模拟量接口

这里只介绍通过模拟量输入

环饱和转矩限幅的

速度环饱和转矩限幅

齿轮

相同的运行速度

电机工作方式

速度环饱和转矩限幅

是较常见的速度饱和转矩限幅方式

度设定值相同，

附加速度大小由实际情况决定

机的转矩限幅上

立刻饱和

从机速度受到连接的牵引

从电机工作在各自的速度环模式下

介绍一下

250S-2
从数据交换可以通过如下几种方法实现

通信方式：

模拟量接口

这里只介绍通过模拟量输入

转矩限幅的

速度环饱和转矩限幅

齿轮、链条

相同的运行速度

电机工作方式

速度环饱和转矩限幅

是较常见的速度饱和转矩限幅方式

，然后从机在此基础上附加

附加速度大小由实际情况决定

机的转矩限幅上。在启动后

饱和，

从机速度受到连接的牵引

从电机工作在各自的速度环模式下

介绍一下 G120
2 作为控制单元

从数据交换可以通过如下几种方法实现

：通过

模拟量接口：通过端子

这里只介绍通过模拟量输入

转矩限幅的

速度环饱和转矩限幅的方案主要应用于电机之间

链条

相同的运行速度

电机工作方式

速度环饱和转矩限幅

是较常见的速度饱和转矩限幅方式

然后从机在此基础上附加

附加速度大小由实际情况决定

在启动后

，输出的转矩受转矩限辐限制

从机速度受到连接的牵引

从电机工作在各自的速度环模式下

G120
作为控制单元

从数据交换可以通过如下几种方法实现

通过 PROFIBUS

通过端子

这里只介绍通过模拟量输入

转矩限幅的

的方案主要应用于电机之间

链条等

相同的运行速度

速度环饱和转矩限幅时

是较常见的速度饱和转矩限幅方式

然后从机在此基础上附加

附加速度大小由实际情况决定

在启动后

输出的转矩受转矩限辐限制

从机速度受到连接的牵引

从电机工作在各自的速度环模式下

G120
作为控制单元

从数据交换可以通过如下几种方法实现

PROFIBUS

通过端子

这里只介绍通过模拟量输入

转矩限幅的

的方案主要应用于电机之间

等，如图

相同的运行速度，

时，多体现

是较常见的速度饱和转矩限幅方式

然后从机在此基础上附加

附加速度大小由实际情况决定

在启动后，

输出的转矩受转矩限辐限制

从机速度受到连接的牵引

从电机工作在各自的速度环模式下

G120 配备

作为控制单元

从数据交换可以通过如下几种方法实现

PROFIBUS

通过端子的

这里只介绍通过模拟量输入

转矩限幅的

的方案主要应用于电机之间

如图

，同时保证电机力矩的均匀分配

多体现

是较常见的速度饱和转矩限幅方式

然后从机在此基础上附加

附加速度大小由实际情况决定

，由于速度偏差的存在

输出的转矩受转矩限辐限制

从机速度受到连接的牵引

从电机工作在各自的速度环模式下

配备 CU250
作为控制单元，

从数据交换可以通过如下几种方法实现

PROFIBUS

的 DI/DO

这里只介绍通过模拟量输入

转矩限幅的

的方案主要应用于电机之间

如图 2
同时保证电机力矩的均匀分配

多体现

是较常见的速度饱和转矩限幅方式

然后从机在此基础上附加

附加速度大小由实际情况决定

由于速度偏差的存在

输出的转矩受转矩限辐限制

从机速度受到连接的牵引

从电机工作在各自的速度环模式下

CU250
，根据控制单元具备的通信端口和端子接口

从数据交换可以通过如下几种方法实现

PROFIBUS、

DI/DO

这里只介绍通过模拟量输入

转矩限幅的应用

的方案主要应用于电机之间

2-1
同时保证电机力矩的均匀分配

多体现于多电机协同工作

是较常见的速度饱和转矩限幅方式。

然后从机在此基础上附加

附加速度大小由实际情况决定

由于速度偏差的存在

输出的转矩受转矩限辐限制

从机速度受到连接的牵引，

从电机工作在各自的速度环模式下

CU250
根据控制单元具备的通信端口和端子接口

从数据交换可以通过如下几种方法实现

、PROFINET

DI/DO

这里只介绍通过模拟量输入

应用

的方案主要应用于电机之间

所示

同时保证电机力矩的均匀分配

于多电机协同工作

。主机

然后从机在此基础上附加

附加速度大小由实际情况决定

由于速度偏差的存在

输出的转矩受转矩限辐限制

，与主机速度相同

从电机工作在各自的速度环模式下，

CU250-2
根据控制单元具备的通信端口和端子接口

从数据交换可以通过如下几种方法实现：

PROFINET

DI/DO 和

这里只介绍通过模拟量输入/输出接口实现主

应用

的方案主要应用于电机之间

所示。

同时保证电机力矩的均匀分配

于多电机协同工作

主机-从机都工作在速度模式

然后从机在此基础上附加+/
附加速度大小由实际情况决定），

由于速度偏差的存在

输出的转矩受转矩限辐限制

与主机速度相同

，不会发生飞车现象

2 控制单元

根据控制单元具备的通信端口和端子接口

：

PROFINET

和 AI/AO

输出接口实现主

应用

的方案主要应用于电机之间

。由于

同时保证电机力矩的均匀分配

于多电机协同工作

从机都工作在速度模式

+/- 5%
），

由于速度偏差的存在

输出的转矩受转矩限辐限制

与主机速度相同

不会发生飞车现象

控制单元

根据控制单元具备的通信端口和端子接口

PROFINET

AI/AO

输出接口实现主

的方案主要应用于电机之间的

由于连接介质而

同时保证电机力矩的均匀分配

于多电机协同工作

从机都工作在速度模式

5%-
），将主机的

由于速度偏差的存在

输出的转矩受转矩限辐限制，

与主机速度相同

不会发生飞车现象

控制单元

根据控制单元具备的通信端口和端子接口

PROFINET、

AI/AO 实现

输出接口实现主

的软连接

连接介质而

同时保证电机力矩的均匀分配

于多电机协同工作

从机都工作在速度模式

-10%
将主机的

由于速度偏差的存在，

，从而保证从机的转矩跟随主机

与主机速度相同

不会发生飞车现象

控制单元的

根据控制单元具备的通信端口和端子接口

、USS

实现

输出接口实现主

软连接

连接介质而

同时保证电机力矩的均匀分配

于多电机协同工作，

从机都工作在速度模式

10%左右的速度偏差

将主机的

，连接的

从而保证从机的转矩跟随主机

与主机速度相同。

不会发生飞车现象

的变频器作主

根据控制单元具备的通信端口和端子接口

USS、

实现；

输出接口实现主-从数据交换的方法

软连接

连接介质而

同时保证电机力矩的均匀分配

，例如主

从机都工作在速度模式

左右的速度偏差

将主机的实际输出

连接的

从而保证从机的转矩跟随主机

。当

不会发生飞车现象

变频器作主

根据控制单元具备的通信端口和端子接口

、MODBUS

从数据交换的方法

软连接或刚性连接

连接介质而产生的耦合关系

同时保证电机力矩的均匀分配，

例如主

从机都工作在速度模式

左右的速度偏差

实际输出

连接的介质

从而保证从机的转矩跟随主机

当负载发生异常故障

不会发生飞车现象。

变频器作主

根据控制单元具备的通信端口和端子接口

MODBUS

从数据交换的方法

或刚性连接

产生的耦合关系

，还

例如主-从工作模式

从机都工作在速度模式

左右的速度偏差

实际输出

介质

从而保证从机的转矩跟随主机

负载发生异常故障

。

变频器作主-
根据控制单元具备的通信端口和端子接口

MODBUS

从数据交换的方法

或刚性连接

产生的耦合关系

还有防止连接断裂

从工作模式

从机都工作在速度模式，

左右的速度偏差

实际输出转矩值

介质迅速拉紧

从而保证从机的转矩跟随主机

负载发生异常故障

-从控制的例子

根据控制单元具备的通信端口和端子接口

MODBUS

从数据交换的方法

或刚性连接方式

产生的耦合关系

有防止连接断裂

从工作模式

，主

左右的速度偏差

转矩值

迅速拉紧

从而保证从机的转矩跟随主机

负载发生异常故障

从控制的例子

根据控制单元具备的通信端口和端子接口

MODBUS 实现

从数据交换的方法

方式

产生的耦合关系

有防止连接断裂

从工作模式

主-从机的速

左右的速度偏差（与运行

转矩值连接到从

迅速拉紧

从而保证从机的转矩跟随主机

负载发生异常故障

从控制的例子

根据控制单元具备的通信端口和端子接口

实现；

从数据交换的方法

方式，

产生的耦合关系

有防止连接断裂

从工作模式，

从机的速

与运行

连接到从

迅速拉紧，

从而保证从机的转矩跟随主机

负载发生异常故障

从控制的例子

根据控制单元具备的通信端口和端子接口，

；

从数据交换的方法。

，如皮

产生的耦合关系，

有防止连接断裂

，就

从机的速

与运行

连接到从

，从机

从而保证从机的转矩跟随主机

负载发生异常故障时

从控制的例子，

，主

。

4

如皮

，电

有防止连接断裂

就

从机的速

与运行

连接到从

从机

从而保证从机的转矩跟随主机

时，

，

主-
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G

G120

图

G120
偏置

G120

图

G120

图 2-

G120
偏置

图

120 变频器的

图 2-

G120 变频器的

-3

G120 变频器的

偏置，如图

图 2-

变频器的

-2 主

变频器的

3 从机数据输入

变频器的

如图

-4 从机

变频器的

主机

变频器的

从机数据输入

变频器的

如图 2

从机

变频器的主

机数据输出

变频器的主

从机数据输入

变频器的主

2-4、

从机参数设置

主-

数据输出

主-从

从机数据输入

主-从
、2-

参数设置

-从控制

数据输出

从控制

从机数据输入

从方式

-5 所示

参数设置

控制

数据输出

控制

方式

所示

参数设置

控制方式

控制方式

方式的控制

所示。

方式：

方式：

控制

。

：主变频器的

：从变频器的

控制：

主变频器的

从变频器的

：保证从机速度环饱和

主变频器的

从变频器的

保证从机速度环饱和

主变频器的

从变频器的

保证从机速度环饱和

主变频器的数据

从变频器的数据

保证从机速度环饱和

数据

数据输入

保证从机速度环饱和

数据输出

输入

保证从机速度环饱和

输出，

输入，

保证从机速度环饱和

，如图

，如图

保证从机速度环饱和，

如图

如图

，给从变频器的

如图 2-2

如图 2-3

从变频器的

2 所示

3 所示

从变频器的

所示

所示。

从变频器的

所示。

。

从变频器的设置设置设置速度

5

速度
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图

值得说明的是

配

快速达到饱和状态

图 2-

值得说明的是

配均匀

快速达到饱和状态

-5

值得说明的是

均匀，

快速达到饱和状态

5 从机

值得说明的是

，根据工艺情况尽量减小加

快速达到饱和状态

从机速度偏置功能图

值得说明的是

根据工艺情况尽量减小加

快速达到饱和状态

速度偏置功能图

值得说明的是，

根据工艺情况尽量减小加

快速达到饱和状态

速度偏置功能图

，为使从机快速跟随主机输出转矩

根据工艺情况尽量减小加

快速达到饱和状态。

速度偏置功能图

为使从机快速跟随主机输出转矩

根据工艺情况尽量减小加

。

速度偏置功能图

为使从机快速跟随主机输出转矩

根据工艺情况尽量减小加

速度偏置功能图

为使从机快速跟随主机输出转矩

根据工艺情况尽量减小加

速度偏置功能图

为使从机快速跟随主机输出转矩

根据工艺情况尽量减小加

为使从机快速跟随主机输出转矩

根据工艺情况尽量减小加

为使从机快速跟随主机输出转矩

根据工艺情况尽量减小加、

为使从机快速跟随主机输出转矩

、减速时间

为使从机快速跟随主机输出转矩

减速时间

为使从机快速跟随主机输出转矩

减速时间

为使从机快速跟随主机输出转矩，

减速时间 p1120

，保证启动时

p1120

保证启动时

p1120、

保证启动时

、p1121

保证启动时

p1121

保证启动时转矩

p1121，以便从机速度坏

转矩

以便从机速度坏

转矩平稳

以便从机速度坏

平稳、

以便从机速度坏

、负荷

以便从机速度坏

负荷

以便从机速度坏

6

负荷分

以便从机速度坏
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3

3.1

3.2

3、

3.1、

3.2、

、

、实验方法

、系统配置

速度

实验方法

系统配置

速度

实际使用过程中

这里以

由于实验条件的限制

下图

图

实验方法

A

转速方向

的变频器实际转速

使

系统配置

3.
元

速度环饱和

实际使用过程中

这里以

由于实验条件的限制

下图

图 3-

实验方法

A 电机运行于一定速度

转速方向

的变频器实际转速

使 B

系统配置

3.2.1
元 PM2

环饱和

实际使用过程中

这里以

由于实验条件的限制

下图 3-

-1

实验方法

电机运行于一定速度

转速方向

的变频器实际转速

B 电机的速度环饱和

系统配置

.1、
PM2

环饱和

实际使用过程中

这里以 G120

由于实验条件的限制

-1。

1 实验设备

实验方法

电机运行于一定速度

转速方向。

的变频器实际转速

电机的速度环饱和

系统配置

、G120
PM240

环饱和

实际使用过程中

G120

由于实验条件的限制

。

实验设备

电机运行于一定速度

。设定

的变频器实际转速

电机的速度环饱和

G120
0 2.2

环饱和转矩限幅

实际使用过程中

G120 变频器为例

由于实验条件的限制

实验设备

电机运行于一定速度

设定

的变频器实际转速

电机的速度环饱和

G120 变频器配备

2.2kw

转矩限幅

实际使用过程中，根据使用的设备类型

变频器为例

由于实验条件的限制

实验设备

电机运行于一定速度

设定 A 电机的输出转矩

的变频器实际转速（

电机的速度环饱和

变频器配备

kw 一台

转矩限幅

根据使用的设备类型

变频器为例

由于实验条件的限制，

电机运行于一定速度

电机的输出转矩

（目标转速

电机的速度环饱和

变频器配备

一台

转矩限幅

根据使用的设备类型

变频器为例

，这里通过两台电机对托

电机运行于一定速度，该电机作为牵引

电机的输出转矩

目标转速

电机的速度环饱和，

变频器配备

一台，

转矩限幅

根据使用的设备类型

变频器为例，实现速度环饱和转矩限幅

这里通过两台电机对托

该电机作为牵引

电机的输出转矩

目标转速

，转矩输出达到限幅值

变频器配备 CU2
，控制

转矩限幅

根据使用的设备类型

实现速度环饱和转矩限幅

这里通过两台电机对托

该电机作为牵引

电机的输出转矩

目标转速）

转矩输出达到限幅值

CU25
控制 A

转矩限幅的实现

根据使用的设备类型

实现速度环饱和转矩限幅

这里通过两台电机对托

该电机作为牵引

电机的输出转矩

）始终达不到设定转速

转矩输出达到限幅值

50S
A 电机

的实现

根据使用的设备类型

实现速度环饱和转矩限幅

这里通过两台电机对托

该电机作为牵引

电机的输出转矩（

始终达不到设定转速

转矩输出达到限幅值

0S-2
电机

的实现

根据使用的设备类型、

实现速度环饱和转矩限幅

这里通过两台电机对托

该电机作为牵引

（转矩限幅

始终达不到设定转速

转矩输出达到限幅值

2 控制单元

电机；

的实现

、生产工艺不同

实现速度环饱和转矩限幅

这里通过两台电机对托

该电机作为牵引电机

转矩限幅

始终达不到设定转速

转矩输出达到限幅值

控制单元

的实现

生产工艺不同

实现速度环饱和转矩限幅

这里通过两台电机对托

电机；

转矩限幅

始终达不到设定转速

转矩输出达到限幅值

控制单元

生产工艺不同

实现速度环饱和转矩限幅

这里通过两台电机对托，两台异步电机技术参数相同

；A
转矩限幅）

始终达不到设定转速

转矩输出达到限幅值。

控制单元，控制单元固件版本

生产工艺不同

实现速度环饱和转矩限幅

两台异步电机技术参数相同

A 电机

）高于

始终达不到设定转速

。

控制单元固件版本

生产工艺不同

实现速度环饱和转矩限幅的实验

两台异步电机技术参数相同

电机

高于 B
始终达不到设定转速，

控制单元固件版本

生产工艺不同，

的实验

两台异步电机技术参数相同

电机转速的方向不同于

B 电机

，根据双闭环控制原理

控制单元固件版本

，有不同的硬件配置方案

的实验。

两台异步电机技术参数相同

转速的方向不同于

电机

根据双闭环控制原理

控制单元固件版本

有不同的硬件配置方案

。

两台异步电机技术参数相同

转速的方向不同于

电机，致使带动

根据双闭环控制原理

控制单元固件版本

有不同的硬件配置方案

两台异步电机技术参数相同

转速的方向不同于

致使带动

根据双闭环控制原理

控制单元固件版本

有不同的硬件配置方案

两台异步电机技术参数相同

转速的方向不同于

致使带动

根据双闭环控制原理

控制单元固件版本 4.7

有不同的硬件配置方案

两台异步电机技术参数相同

转速的方向不同于

致使带动

根据双闭环控制原理

4.7，

有不同的硬件配置方案

两台异步电机技术参数相同

转速的方向不同于 B
致使带动 B 电机

根据双闭环控制原理

，功率单

有不同的硬件配置方案

两台异步电机技术参数相同，

B 电机

电机

根据双闭环控制原理，

功率单

7

有不同的硬件配置方案，

，如

电机

电机

，迫

功率单

，
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3.3

3.4

3.3、

3.4、

、基本调试

、试验测试

基本调试

试验测试

3.

PM250  7.5kw

3.

1.05A

基本调试

在进行

http://www.ad.siemens.com.cn/download/SearchResult.aspx?searchText=72918649

图

试验测试

第一步

设定

第二步

r006
所示

3.2.2

PM250  7.5kw

3.2.3

1.05A

基本调试

在进行

http://www.ad.siemens.com.cn/download/SearchResult.aspx?searchText=72918649

图 3-

试验测试

第一步

设定

第二步

r006
所示

.2、

PM250  7.5kw

.3、

1.05A，

基本调试

在进行试验测试

http://www.ad.siemens.com.cn/download/SearchResult.aspx?searchText=72918649

-2   STARTER

试验测试

第一步、

设定转矩限幅值

第二步、

r0063 转速实际值

所示，Trace

、G120

PM250  7.5kw

、西门子异步电机两台

，额定功率

基本调试

试验测试

http://www.ad.siemens.com.cn/download/SearchResult.aspx?searchText=72918649

2   STARTER

试验测试

、启动

转矩限幅值

、启动

转速实际值

Trace

G120

PM250  7.5kw

西门子异步电机两台

额定功率

试验测试

http://www.ad.siemens.com.cn/download/SearchResult.aspx?searchText=72918649

2   STARTER

启动

转矩限幅值

启动

转速实际值

Trace

G120 变频器配备

PM250  7.5kw 一台

西门子异步电机两台

额定功率

试验测试

http://www.ad.siemens.com.cn/download/SearchResult.aspx?searchText=72918649

2   STARTER

启动 A
转矩限幅值

启动 B
转速实际值

Trace 设置界面

变频器配备

一台

西门子异步电机两台

额定功率

试验测试时，

http://www.ad.siemens.com.cn/download/SearchResult.aspx?searchText=72918649

2   STARTER

A 电机

转矩限幅值采用默认值

B 电机前

转速实际值、

设置界面

变频器配备

一台，控制

西门子异步电机两台

0.75kw

，首先需要完成基本驱动单元的调试

http://www.ad.siemens.com.cn/download/SearchResult.aspx?searchText=72918649

2   STARTER 界面

电机，

采用默认值

电机前

、选择

设置界面

变频器配备

控制

西门子异步电机两台

0.75kw

首先需要完成基本驱动单元的调试

http://www.ad.siemens.com.cn/download/SearchResult.aspx?searchText=72918649

界面

，使其

采用默认值

电机前，

选择

设置界面：

变频器配备 CU250S

控制 B

西门子异步电机两台

0.75kw，

首先需要完成基本驱动单元的调试

http://www.ad.siemens.com.cn/download/SearchResult.aspx?searchText=72918649

使其

采用默认值

，设置

选择 r00

CU250S

B 电机

西门子异步电机两台，

，额定转速

首先需要完成基本驱动单元的调试

http://www.ad.siemens.com.cn/download/SearchResult.aspx?searchText=72918649

使其运行到

采用默认值 P1520

设置好

r0080

CU250S-2

电机；

，额定电压

额定转速

首先需要完成基本驱动单元的调试

http://www.ad.siemens.com.cn/download/SearchResult.aspx?searchText=72918649

运行到

P1520

好 T
80 转矩

2 控制单元

；

额定电压

额定转速

首先需要完成基本驱动单元的调试

http://www.ad.siemens.com.cn/download/SearchResult.aspx?searchText=72918649

运行到 6
P1520=4.94N.m

Trace
转矩实际值

控制单元

额定电压

额定转速

首先需要完成基本驱动单元的调试

http://www.ad.siemens.com.cn/download/SearchResult.aspx?searchText=72918649

600r/min
=4.94N.m

race 参数

实际值

控制单元

额定电压 400

1370r/min

首先需要完成基本驱动单元的调试

http://www.ad.siemens.com.cn/download/SearchResult.aspx?searchText=72918649

00r/min
=4.94N.m

参数

实际值

控制单元，

400V

1370r/min

首先需要完成基本驱动单元的调试

http://www.ad.siemens.com.cn/download/SearchResult.aspx?searchText=72918649

00r/min，
=4.94N.m、

参数，

实际值、

，控制单元固件版本

V ，

1370r/min

首先需要完成基本驱动单元的调试

http://www.ad.siemens.com.cn/download/SearchResult.aspx?searchText=72918649

，保证

、P152

，选择

、选择

控制单元固件版本

，额定频率

1370r/min

首先需要完成基本驱动单元的调试

http://www.ad.siemens.com.cn/download/SearchResult.aspx?searchText=72918649

保证

P152

选择

选择 r1

控制单元固件版本

额定频率

1370r/min，功率因数

首先需要完成基本驱动单元的调试

http://www.ad.siemens.com.cn/download/SearchResult.aspx?searchText=72918649

保证 A 电机与

P1521=

选择 r006
r1547

控制单元固件版本

额定频率

功率因数

首先需要完成基本驱动单元的调试，

http://www.ad.siemens.com.cn/download/SearchResult.aspx?searchText=72918649

电机与

1=-4.94N.m

r0062
547 转矩极限

控制单元固件版本

额定频率

功率因数

，具体步骤参见调试手册

http://www.ad.siemens.com.cn/download/SearchResult.aspx?searchText=72918649

电机与

4.94N.m

2 转速设定值

转矩极限

控制单元固件版本

50Hz

功率因数

具体步骤参见调试手册

http://www.ad.siemens.com.cn/download/SearchResult.aspx?searchText=72918649

电机与 B
4.94N.m

转速设定值

转矩极限

控制单元固件版本 4.7

50Hz

功率因数 cos

具体步骤参见调试手册

http://www.ad.siemens.com.cn/download/SearchResult.aspx?searchText=72918649

B 电机转向相反

4.94N.m。

转速设定值

转矩极限

4.7，

50Hz ，额定电流

cosⱷ

具体步骤参见调试手册

http://www.ad.siemens.com.cn/download/SearchResult.aspx?searchText=72918649

电机转向相反

。

转速设定值

转矩极限，如下图

，功率单元

额定电流

ⱷ0.78

具体步骤参见调试手册

http://www.ad.siemens.com.cn/download/SearchResult.aspx?searchText=72918649

电机转向相反

转速设定值、选择

如下图

功率单元

额定电流

0.78

具体步骤参见调试手册

http://www.ad.siemens.com.cn/download/SearchResult.aspx?searchText=72918649

电机转向相反

选择

如下图

功率单元

额定电流

0.78；

具体步骤参见调试手册

http://www.ad.siemens.com.cn/download/SearchResult.aspx?searchText=72918649

电机转向相反，

选择

如下图 3-

8

功率单元

具体步骤参见调试手册：

，

-3

：

http://www.ad.siemens.com.cn/download/SearchResult.aspx?searchText=72918649
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图

第三步

由于

达到目标转速

际

转矩限幅监控

图 3-

第三步

由于

达到目标转速

际运行

转矩限幅监控

-3  Trace

第三步、

由于 A
达到目标转速

图

从测试波形可以看到

运行转速显示

转矩限幅监控

3  Trace

、启动

电机作

达到目标转速

3-4

从测试波形可以看到

转速显示

转矩限幅监控

3  Trace

启动

机作

达到目标转速

4 测试波形

从测试波形可以看到

转速显示

转矩限幅监控

3  Trace 界面

启动 B
机作的牵引

达到目标转速，

测试波形

从测试波形可以看到

转速显示

转矩限幅监控 r1547

界面

B 电机

的牵引

，速度控制器
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4、 总结

通过试验测试，验证了速度控制转矩限幅的实现方法：

首先，保证设定转速和实际转速产生偏差，例如正转运行时，正转设定转速始终

大于反馈转速，产生正速差，反转依然。

其次，由于速度控制器的始终输入正偏差值，迫使速度控制器进入饱和状态，使

电流环输出最大，通过调整关联到转矩限幅参数 P1522、P1523 的变量，得到

想要的输出转矩。

同时，对于负载异常故障时，例如负载突然消失，故障瞬间速度控制器退饱和，

整个控制系统进入速度控制，起到了超速保护作用，防止飞车。

值得说明的是，本文只是验证速度控制转矩限幅实现的可行性，并不讨论实际工

艺中使用事项。
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