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法律资讯 
警告提示系统 

为了您的人身安全以及避免财产损失，必须注意本手册中的提示。人身安全的提示用一个警告三角表示，仅

与财产损失有关的提示不带警告三角。警告提示根据危险等级由高到低如下表示。 

 危险 

表示如果不采取相应的小心措施，将会导致死亡或者严重的人身伤害。 
 

 警告 

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致死亡或者严重的人身伤害。 
 

 小心 

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致轻微的人身伤害。 
 

 注意 

表示如果不采取相应的小心措施，可能导致财产损失。 

当出现多个危险等级的情况下，每次总是使用最高等级的警告提示。如果在某个警告提示中带有警告可能导

致人身伤害的警告三角，则可能在该警告提示中另外还附带有可能导致财产损失的警告。 

合格的专业人员 
本文件所属的产品/系统只允许由符合各项工作要求的合格人员进行操作。其操作必须遵照各自附带的文件说

明，特别是其中的安全及警告提示。 
由于具备相关培训及经验，合格人员可以察觉本产品/系统的风险，并避免可能的危险。 

按规定使用Siemens 产品 
请注意下列说明： 

 警告 

Siemens 
产品只允许用于目录和相关技术文件中规定的使用情况。如果要使用其他公司的产品和组件，必须得到 
Siemens 
推荐和允许。正确的运输、储存、组装、装配、安装、调试、操作和维护是产品安全、正常运行的前提。必

须保证允许的环境条件。必须注意相关文件中的提示。 

商标 
所有带有标记符号 ® 的都是西门子股份有限公司的注册商标。本印刷品中的其他符号可能是一些其他商标。

若第三方出于自身目的使用这些商标，将侵害其所有者的权利。 

责任免除 
我们已对印刷品中所述内容与硬件和软件的一致性作过检查。然而不排除存在偏差的可能性，因此我们不保

证印刷品中所述内容与硬件和软件完全一致。印刷品中的数据都按规定经过检测，必要的修正值包含在下一

版本中。 
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SINAMICS 文档  

SINAMICS 文档分为以下几个类别： 

● 通用文档/产品样本 

● 用户文档 

● 制造商/服务文档 

其它信息 

访问下面的网址 
(https://support.industry.siemens.com/cs/de/en/view/108993276)获取有关该主题的信息： 

● 订购文档/查看印刷品一览 

● 进入下载文档的链接 

● 使用在线文档（查找搜索手册/信息） 

如果您对技术文档有疑问（例如：建议或修改），请发送一份电子邮件到下列地址 
(mailto:docu.motioncontrol@siemens.com)。 

Siemens MySupport/文档 

您可以访问下面的网址 
(https://support.industry.siemens.com/My/ww/en/documentation)，了解如何随意组合西门

子文档内容，再结合机器，创建自己的机器文档。 

培训 
通过以下地址 (http://www.siemens.com/sitrain)可获取有关 SITRAIN 的信息 - 
西门子为驱动和自动化产品、系统和解决方案制定的培训。 

常见问题 
常见问题（FAQ）请参见产品支持 
(https://support.industry.siemens.com/cs/de/en/ps/faq)下的服务&支持页面。 

SINAMICS 
关于 SINAMICS 的信息请参见以下地址 (http://www.siemens.com/sinamics)。 

https://support.industry.siemens.com/My/ww/en/documentation
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适用范围与其文档/工具（示例）  

表格 1 适用范围和可供使用的文档/工具 

适用范围 文档/工具 

定位 SINAMICS S 销售文档 

设计/配置 • 选型工具 SIZER 

• 电机选型手册 

决定/订购 SINAMICS S120 产品样本 

• SIMOTION、SINAMICS S120 及生产机械电机（产品样本 PM 21） 

• SINAMICS 和用于单轴驱动的电机（产品样本 D 31） 

• SINUMERIK & SINAMICS  
机床设备（产品样本 NC 61） 

• SINUMERIK 840D sl 1B 型 
机床设备（产品样本 NC 62） 

安装/装配 • SINAMICS S120 控制单元和扩展系统组件手册 

• SINAMICS S120 书本型功率单元手册 

• SINAMICS S120 书本型功率单元手册 (C/D) 

• SINAMICS S120 风冷式装机装柜型功率单元手册 

• SINAMICS S120 液冷式装机装柜型功率单元手册 

• SINAMICS S120 AC 驱动手册 

• SINAMICS S120 Combi 设备手册 

• SINAMICS S120M 分布式驱动技术手册 

• SINAMICS HLA 液压驱动系统手册 
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适用范围 文档/工具 

调试 • 调试工具 STARTER 

• SINAMICS S120 STARTER 入门指南 

• SINAMICS S120 STARTER 调试手册 

• SINAMICS S120 CANopen 调试手册 

• SINAMICS S120 驱动功能手册 

• SINAMICS S120 Safety Integrated 功能手册 

• SINAMICS S120/S150 参数手册 

• SINAMICS HLA 液压驱动系统手册 

• Startdrive 调试工具1) 

• SINAMICS S120 Startdrive 入门指南1) 

• SINAMICS S120 Startdrive 调试手册1) 

使用/操作 • SINAMICS S120 STARTER 调试手册 

• SINAMICS S120/S150 参数手册 

• SINAMICS HLA 液压驱动系统手册 

• SINAMICS S120 Startdrive 调试手册1) 

维护/维修 • SINAMICS S120 STARTER 调试手册 

• SINAMICS S120/S150 参数手册 

• SINAMICS S120 Startdrive 调试手册1) 

文档目录 • SINAMICS S120/S150 参数手册 
 1) 自 Startdrive V14 释放起可用 

目标使用人群 

本文档供使用 SINAMICS 驱动系统的机器制造商、调试人员和维修人员使用。 

优点 
本文档介绍了各个使用阶段的必要信息、步骤和/或操作。 
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标准功能范畴 

本文档描述的功能范畴可能和实际提供的驱动系统的功能范畴有偏差。 

● 在驱动系统中也可能会运行本文档中未说明的功能。但这并不表示在交付系统时必须提

供这些功能以及相关的维修服务。 

● 本文档中也可能会描述驱动系统上不存在的功能。提供的驱动系统的功能请参见订货资

料。 

● 机床制造商增添或者更改的功能，必须由机床制造商进行说明。 

同样，为使文档简明清晰，本文档并不包含所有产品类型的所有信息，也不能考虑到订货

、销售和维护的每种实际情况。  

技术支持 

访问网址 (https://support.industry.siemens.com/sc/cn/zh/sc/-
/oid2090)中的“联系”，您便可以获取各个国家技术支持的电话号码。 

相关指令和标准 

您可从西门子办事处获取最新的已认证组件的清单。尚未完成的认证请咨询您的西门子联

系人。  

证书下载 

证书可从以下网站上下载：  

证书 (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/de/ps/13206/cert)  

欧盟符合性声明 

访问网址 
(https://support.industry.siemens.com/cs/cn/zh/ps/13231/cert)便可获取有关重要标准的欧

盟符合性声明以及重要认证、模块模板检测证明、制造商声明和功能安全（“Safety 
Integrated”）的功能检测证明的信息。  

 

SINAMICS S 系列产品适用以下指令和标准： 

欧洲低压指令 

SINAMICS S 系列产品在低压指令 2014/35/EU 
的应用范围中工作时即满足该指令的要求。 
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欧洲机械指令 

SINAMICS S 系列产品在机械指令 2006/42/EU 
的应用范围中工作时即满足该指令的要求。 

不过在典型的机械应用中，SINAMICS S 
系列产品完全符合该指令对人身健康安全的基本规定。 

欧洲 EMC 指令 

SINAMICS S 系列产品满足 EMC 指令 2014/30/EU 的要求。 

韩国适用的 EMC 标准 

带有 KC 标志的 SINAMICS S 系列产品符合韩国 EMC 标准。 

半导体过程设备承受的电压暂降等级标准 

SINAMICS S 系列产品符合 SEMI F47-0706 标准的要求。 

海关联盟认证 

SINAMICS S 系列产品满足俄罗斯/白俄罗斯/哈萨克斯坦海关联盟 (EAC) 的要求。 

北美市场 

SINAMICS S 系列产品带有图形检验标识，在作为驱动应用组件时满足北美市场的要求。 

证书请从认证网页上获取： 

● 包含UL 认证 (http://database.ul.com/cgi-
bin/XYV/template/LISEXT/1FRAME/index.html)的产品 

● 包含TÜV SÜD 认证 (https://www.tuev-
sued.de/industry_and_consumer_products/certificates)的产品 

可能适用的检验标识 
 

      

澳大利亚及新西兰（RCM，旧称 C-Tick） 

SINAMICS S 系列产品带有图形标识，满足澳大利亚及新西兰的 EMC 要求。 
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质量系统 

西门子股份公司达到 ISO 9001 和 ISO 14001 质量管理体系的要求。 

无关标准 
中国强制性产品认证 

SINAMICS S 系列产品不属于中国强制性产品认证 (CCC) 的约束范围。 

韩国的 EMC 限值 

 

韩国规定的 EMC 限值和欧盟发布的电气调速驱动器 EMC 产品标准 EN 61800-3 C2 类或 
KN11，1 组 A 类规定的限值一致。请采取适当的附加措施，确保装置符合 C2 类或 1 
组，A 类规定的限值。为此需要采取附加措施，比如使用附加的抗射频滤波器（EMC 
滤波器）。 
其他一些确保正确 EMC 安装的措施在本手册或选型手册中的“ EMC 
安装指南”一节中详细说明。 
无论如何都要始终注意设备上贴附的标签，标签上的说明对符合标准至关重要。 

确保可靠运行 

本手册描述的状态是设备的标准状态，保持此状态即可确保可靠运行，并且不超出 EMC 
限值。 

如不符合该设备手册中的要求，应采用适当的措施如测量来确定或验证，设备能够正常运

行且保持在 EMC 限值以内。 

备件 
备件信息请访问以下网址 (https://www.automation.siemens.com/sow?sap-
language=EN)。  

产品维护 
在产品维护（提高耐用性、部件报废等）的范畴内，组件会持续得到进一步研发。 

此类研发可无需变更产品编号而实现“备件兼容”。 

这样的备件兼容式再研发有时会对连接器/接口位置进行略微的调整，但这不会对组件的规

范使用产生影响。请在特殊的安装情况下加以注意（例如电缆长度要有足够余量）。 
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使用第三方产品 

本印刷品包含有对第三方产品的推荐。西门子了解这些第三方产品的基本适性。  

可以使用其他制造商的同等产品。  

西门子不对第三方产品的使用提供担保。 

接地符号 
表格 2 符号 

符号 含义 

 

 

 
接地线的连接（PE） 

 

 

 
接地 = 地（例如：M 24 V） 

 

 

 
电位平衡功能连接 

书写方式 
本文档中使用以下书写方式和缩写： 

故障和报警书写方式（示例）： 
 
• F12345 故障 12345（英语：Fault） 
• A67890 报警 67890（英语：Alarm） 
• C23456 安全信息 

参数书写方式（示例）： 
 
• p0918 可调参数 918 
• r1024 显示参数 1024 
• p1070[1] 可调参数 1070，下标 1 
• p2098[1].3 可调参数 2098，下标 1，位 3 
• p0099[0...3] 可调参数 99，下标 0 到 3 
• r0945[2]（3） 驱动对象 3 的显示参数 945，下标 2 
• p0795.4 可调参数 795，位 4 
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CANopen 接口的调试步骤 
 

 
说明 
本 SINAMICS S120 CANopen 调试手册对 SINAMICS 驱动组中 CANopen 
接口的调试步骤进行说明。 
本调试手册在“以书本型伺服控制为例的首次调试”基础上，补充说明了如何进行 
CANopen 通讯接口的首次调试。  

• 配备了通讯板 CBC10 的 SINAMICS S120 

• “SINAMICS S120 调试手册”对整个 SINAMICS 驱动组的调试进行了详细描述。 
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 基本安全说明 1 
1.1 一般安全说明 
 

 

危险 

接触带电部件和其他能源供给会引发生命危险 
接触带电部件会造成人员重伤，甚至死亡。 

• 只有专业人员才允许在电气设备上作业。 

• 在所有作业中必须遵守本国的安全规定。 
通常有六项安全步骤： 

1. 做好断电的准备工作，并通知会受断电影响的组员。 

2. 断开设备电源。 

– 关闭设备。 

– 请等待至警告牌上说明的放电时间届满。 

– 确认导线与导线之间和导线与接地线之间无电压。 

– 确认辅助电压回路已断电。 

– 确认电机无法运动。 

3. 检查其他所有危险的能源供给，例如：压缩空气、液压、水。 

4. 断开所有危险的能源供给，措施比如有：闭合开关、接地或短接或闭合阀门。 

5. 确定能源供给不会自动接通。 

6. 确保正确的设备已经完全闭锁。 
结束作业后以相反的顺序恢复设备的就绪状态。  

 

 

 

警告 

连接了不合适的电源所产生的危险电压可引发生命危险 
接触带电部件可能会造成人员重伤或死亡。 

• 所有的连接和端子只允许使用可以提供 SELV(Safety Extra Low Voltage：安全低压) 
或 PELV(Protective Extra Low Voltage：保护低压) 输出电压的电源。 
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警告 

接触损坏设备上的带电压部件可引发生命危险 
未按规定操作设备可能会对其造成损坏。 
设备损坏后，其外壳或裸露部件可能会带有危险电压，接触外壳或这些裸露部件可能会

导致重伤或死亡。 

• 在运输、存放和运行设备时应遵循技术数据中给定的限值。 

• 不要使用已损坏的设备。 
 

 

 

警告 

电缆屏蔽层未接地可引起电击从而导致生命危险 
电缆屏蔽层未接地时，电容超临界耦合可能会出现致命的接触电压。 

• 电缆屏蔽层和未使用的功率电缆芯线（如抱闸芯线）至少有一侧通过接地的外壳接地

。 
 

 

 

警告 

未接地可引起电击从而导致生命危险 
防护等级 I 
的设备缺少安全接地连接或连接出错时，在其裸露的部件上会留有高压，接触该部件会

导致重伤或死亡。 

• 按照规定对设备进行接地。 
 

 

 

警告 

运行时断开插接可引起电击从而导致生命危险 
运行时断开插接所产生的电弧可引起重伤或死亡。 

• 如果没有明确说明可以在运行时断开插接，则只能在断电时才能断开连接。 
 



 基本安全说明 
 1.1 一般安全说明 

CANopen 接口 
开机调试手册, (IH2), 07/2016, 6SL3097-4AA00-0RP2 19 

 

 
注意 

电气连接件松动可造成财产损失 
紧固扭矩不足或振动可能会导致电气连接件松动，从而导致火灾、设备损坏或功能异常

。 

• 用规定的紧固扭矩拧紧所有的电气连接件，比如电源接线端子、电机接线端子、直流

母线连接件。 

• 请定期检查所有的电气连接件。尤其是在运输之后。 
 

 

 警告 

外壳大小空间不足可引起火灾从而导致生命危险 
明火和烟雾可引起重大人员伤亡或财产损失。  

• 没有保护外壳的设备应安装在金属机柜中（或采取相同效果的措施进行保护），以避

免设备接触明火。 

• 确保烟雾只能经所设安全通道排出。 
 

 

 警告 

使用移动无线电装置或移动电话时机器的意外运动可引发生命危险 
在距离本组件大约 2 m 的范围内使用发射功率大于 1 W 
的移动无线电设备或移动电话时，会导致设备功能故障，该故障会对设备功能安全产生

影响并能导致人员伤亡或财产损失。 

• 关闭设备附近的无线电设备或移动电话。 
 

 

 警告 

绝缘过载可引起火灾从而导致生命危险 
在 IT 
电网中接地会使电机绝缘增加负荷。绝缘失效可产生烟雾，引发火灾，从而造成严重人

身伤害或死亡。 

• 使用可以报告绝缘故障的监控设备。 

• 尽快消除故障，以避免电机绝缘过载。 
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 警告 

通风不足会引起过热、引发火灾，从而导致生命危险 
通风空间不足会导致过热，产生烟雾，引发火灾，从而造成人身伤害。 
这可能会造成人员重伤或死亡。此外，设备/系统故障率可能会因此升高，使用寿命缩短

。 

• 组件之间应保持规定的最小间距，以便通风。 
 

 

 警告 

缺少警示牌或警示牌不清晰可导致事故 
缺少警示牌或警示牌不清晰可能会导致严重人身伤害或死亡。 

• 根据文档检查警示牌的完整性。 

• 为组件安装警示牌，必要时安装本国语言的警示牌。 

• 替换掉不清晰的警示牌。 
 

 

 
注意 

不符合规定的电压/绝缘检测可损坏设备 
不符合规定的电压/绝缘检测可导致设备损坏。 

• 进行机器/设备的电压/绝缘检测前应先断开设备，因为所有的变频器和电机在出厂时

都已进行过高压检测，所以无需在机器/设备内再次进行检测。 
 

 

 警告 

无效的安全功能可导致生命危险 
无效的或不适合的安全功能可引起机器功能故障，可能导致重伤或死亡。  

• 调试前请注意相关产品文档中的信息。 

• 对整个系统和所有安全相关的组件进行安全监控，以确保安全功能。 

• 进行适当设置，以确保所使用的安全功能是与驱动任务和自动化任务相匹配并激活的

。 

• 执行功能测试。 

• 在确保了机器的的安全功能能正常工作后，才开始投入生产。 
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说明 

Safety Integrated 功能的重要安全说明 
使用 Safety Integrated 功能时务必要注意 Safety Integrated 手册中的安全说明。 

 

 

 警告 

因参数设置错误或修改参数设置引起机器误操作可引发生命危险 
参数设置错误可导致机器出现误操作，从而导致人员重伤或死亡。 

• 防止恶意访问参数设置。 

• 采取适当措施（如驻停或急停）应答可能的误操作。 
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1.2 有关电磁场（EMF）的安全说明 
 

 

警告 

电磁场可引发生命危险 
在电气能源技术设备例如变压器、变频器、电机运行时会产生电磁场 (EMF)。 
因此可能会对设备/系统附近的人员，特别是对那些带有心脏起搏器或医疗植入体等器械

的人员造成危险。 

• 确保相关人员和设备保持一定的距离（至少为 2 m）。 
 

 



 基本安全说明 
 1.3 操作静电敏感元器件（ESD） 

CANopen 接口 
开机调试手册, (IH2), 07/2016, 6SL3097-4AA00-0RP2 23 

1.3 操作静电敏感元器件（ESD） 
静电敏感元器件 (ESD) 
是可被静电场或静电放电损坏的元器件、集成电路、电路板或设备。 

 

 

注意 

电场或静电放电可损坏设备 
电场或静电放电可能会损坏单个元件、集成电路、模块或设备，从而导致功能故障。 

• 仅允许使用原始产品包装或其他合适的包装材料（例如：导电的泡沫橡胶或铝箔）包

装、存储、运输和发运电子元件、模块和设备。 

• 只有采取了以下接地措施之一，才允许接触元件、模块和设备： 

– 佩戴防静电腕带 

– 在带有导电地板的防静电区域中穿着防静电鞋或配带防静电接地带 

• 电子元件、模块或设备只能放置在导电性的垫板上（带防静电垫板的工作台、导电的

防静电泡沫材料、防静电包装袋、防静电运输容器）。 
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1.4 工业安全 
 

 
说明 

工业安全 
西门子为其产品及解决方案提供工业安全功能，以支持工厂、解决方案、机器、设备和/
或网络的安全运行。 这些功能是整个工业安全机制的重要组成部分。 
有鉴于此，西门子不断对产品和解决方案进行开发和完善。西门子强烈建议您定期了解产

品更新和升级信息。 
此外，要确保西门子产品和解决方案的安全操作，还须采取适当的预防措施（例如：设备

单元保护机制），并将每个组件纳入先进且全面的工业安全保护机制中。 
可能使用的所有第三方产品须一并考虑。 更多有关工业安全的信息，请访问 网址 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity)。 
要及时了解有关产品的更新和升级信息，请订阅相关产品的时事通讯。 
更多相关信息请访问 网址 (http://support.automation.siemens.com)。  

 

 警告 

篡改软件会引起不安全的驱动状态从而导致危险 
篡改软件（如：病毒、木马、蠕虫、恶意软件）可使设备处于不安全的运行状态，从而

可能导致死亡、重伤和财产损失。 

• 请使用最新版软件。 

相关信息和新闻请访问 网址 (http://support.automation.siemens.com)。  

• 根据当前技术版本，将自动化组件和驱动组件整合至设备或机器的整体工业安全机制

中。 

更多相关信息请访问 网址 (http://www.siemens.com/industrialsecurity)。  

• 在整体工业安全机制中要注意所有使用的产品。 
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 警告 

使用移动存储设备可导致危及人身安全的软件中毒 
将文件保存在移动存储设备上会带来较高的感染病毒或恶意软件的风险。参数设置错误

可导致机器出现误操作，从而导致人员重伤或死亡。 

• 采取相应的保护措施（如杀毒软件）防止移动存储设备中的文件受到恶意软件的破坏

。 
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1.5 驱动系统（电气传动系统）的遗留风险 
机器或设备制造商在依据相应的本地指令（比如欧盟机械指令）对机器或设备进行风险评

估时，必须注意驱动系统的控制组件和驱动组件会产生以下遗留风险： 

1. 调试、运行、维护和维修时机器或设备部件意外运行，原因（举例）： 

– 编码器、控制器、执行器和连接器中出现了硬件故障和/或软件故障 

– 控制器和传动设备的响应时间 

– 运行和/或环境条件不符合规定 

– 凝露/导电杂质 

– 参数设置、编程、布线和安装出错 

– 在电子器件附近使用无线电装置/移动电话 

– 外部影响/损坏 

– X 射线辐射、电离辐射和宇宙辐射 

2. 在出现故障时，组件内/外部出现异常温度、明火以及异常亮光、噪音、杂质、气体等，

原因可能有： 

– 零件失灵 

– 软件故障 

– 运行和/或环境条件不符合规定 

– 外部影响/损坏 

3. 危险的接触电压，原因（举例）： 

– 零件失灵 

– 静电充电感应 

– 静充电感应 

– 运行和/或环境条件不符合规定 

– 凝露/导电杂质 

– 外部影响/损坏 

4. 设备运行中产生的电场、磁场和电磁场可能会损坏近距离的心脏起搏器支架、医疗植

入体或其它金属物。 

5. 当不按照规定操作以及/或违规处理废弃组件时，会释放破坏环境的物质并且产生辐射。 

其它有关驱动系统组件产生的遗留风险的信息见用户技术文档的相关章节。 
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 引言 2 
2.1 基础知识 

为了更好地理解本调试手册，您必须熟悉 CANopen 的相关专业术语。 

您必须熟悉以下标准 

配备了 CANopen 的 SINAMICS 符合以下标准： 

● CiA 301 (Application Layer and Communication Profile) 

● CiA 303-3 (Indicator Specification) 

● CiA 306 (Electronic Data Sheet Specification for CANopen) 

● CiA 402 (Device Profile for Drives and Motion Control) 

 



引言  
2.2 SINAMICS CAN 总线通讯结构 

 CANopen 接口 
28 开机调试手册, (IH2), 07/2016, 6SL3097-4AA00-0RP2 

2.2 SINAMICS CAN 总线通讯结构 
下图显示了调试 CANopen 接口时的硬件和软件配置。  

图中显示了： 

● CANopen 用户主站应用与 SINAMICS 驱动组之间的连接。 

● 通讯板 CBC10 的 CAN 总线接口。  

● 控制单元上的相关 CANopen 
从站软件，以及调试时用于发送和接收报文的术语“发送”和“接收”的含义。  

● 安装了调试工具 STARTER 的 PC，通过以太网接入。  
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图 2-1 配置了 CAN 总线的 SINAMICS S120 驱动组 
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2.3 支持的 CANopen 功能 
一个 SINAMICS 驱动就是一个 CANopen 从站。SINAMICS 支持以下 CANopen 功能：  

 

CANopen 功能 详细信息 详细信息 

NMT（Network 
Management） 

 

• Boot-up Service 

• Node Control Service 
– Start Remote Node 

– Stop Remote Node 

– Enter Pre-Operational 

– Reset Node 

– Reset Communication 

• Error Control Service 
– 寿命保护 

– 心跳 

网络管理 (页 31) 

Bootup 协议 (页 32) 

NMT 服务 - Node Control 
Services (页 32) 

 

 

 

 

 

NMT 服务 - Error Control 
Services (页 34) 

CANopen 对象字典 支持所有必要的 CANopen 
对象，包括数据、参数和功能。 

CANopen 对象字典 (页 35) 

SDO (Service Data 
Object) 

支持 SDO 传输，以访问 CANopen 
对象字典中的 CANopen 对象。  

SDO (Service Data Object) 
(页 67) 

PDO (Prozess Data 
Object) 

支持带自由 PDO 映射的 PDO 
传输，以进行实时过程数据交换。  

PDO (Process Data Object) 
(页 77) 

SYNC (Synchronization 
Object) 

PDO 可设置用来响应 SYNC。 传输方式 (页 79) 

EMCY (Emergency 
Object) 

支持 
EMCY，以针对事件发出设备故障信号。  

报警对象（紧急对象） (页 134) 

CANopen 运行模式 支持以下运行模式：  

• 协议速度模式 

• 协议转矩模式 

• 速度模式 

• 找零模式 

• 协议位置模式 

运行模式 (页 139) 
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2.4 网络管理 
网络管理的对象为节点，且采用主从结构。  

使用 NMT 服务可初始化、启动、监控、复位和停止节点。 所有 NMT 服务的 COB-ID = 
0。 

驱动设备为 NMT 从站。  

2.4.1 概览 

下图显示了 CANopen 节点状态图。章节“NMT 服务 - Node Control Services (页 32) 
”中列出了用于控制状态切换的 NMT 服务。 

NMT 服务的详细信息请参见 CANopen 标准 “CiA 301 (Application Layer and 
Communication Profile)”。 

 

图 2-2 CANopen 节点状态图 

 

 
说明 
该状态通过诊断 LED -> 绿色 (CANopen RUN LED) 来显示。 
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2.4.2 Bootup 协议 

NMT 从站启动后，Bootup 协议会发出信息：NMT 
从站已经过初始化（Initialisation）状态，现处于预操作（Pre-Operational） 状态。  

Bootup 协议 COB-ID = 700 hex + Node-ID 
 
只传输 1 个数据字节，值为 0。 

2.4.3 启动后的 NMT 状态 

作为 NMT 服务的扩展，也可通过参数设置在 POWER ON 
后自动切换至“操作”状态（参见“CANopen 节点状态图 (页 31)”）。  

使用参数 p8684 可对 CANopen NMT 状态进行设置，使之在启动后或者通过 NMT 服务 
“Reset Node” 或 “Reset Communication” 生效。  

可能的值：  

● 4:Stopped 

● 5:Operational 

● 127:Pre-Operational (出厂设置)。 

根据 CANopen 标准，出厂设置选择的 NMT 状态为“预操作”。 

2.4.4 NMT 服务 - Node Control Services 

下表列出了用于控制状态切换的 NMT 服务。  

表格 2- 1 状态切换图 

切换 服务 

(1) POWER ON 后，控制单元自动进入初始化状态 

(2) 在初始化后切换至预操作状态  

（另请参见章节“和驱动相关的通讯对象 
(页 40)”或章节“制造商专用对象 (页 60)”）。 

(3), (6) Start_Remote_Node 命令 

(4), (7) Enter_Pre-Operational_State 命令 

(5), (8) Stop_Remote_Node 命令 

(9), (10), (11) Reset_Node 命令 

(12), (13), (14) Reset_Communication 命令 
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各 NMT 服务的功能如下：  

● Start Remote Node 
从“预操作”状态切换至“操作”状态。在“操作”状态中驱动才能发送和接收过程数据。 

● Stop Remote Node 
从“预操作”或“操作”状态切换至“停止”（Stopped）状态。在“停止”状态下节点才能处理 
NMT 命令。 

● Enter Pre-Operational 
从“操作”或“停止”状态切换至“预操作”状态。在“预操作”状态下节点不能处理 
PDO。但是可以通过 SDO 进行参数设置和运行。也就是说可以设定设定值。 

● Reset Node  
从“操作”、“预操作”和“停止”状态切换至“初始化”状态。“Reset Node” 
命令后，所有对象 (1000 hex - 9FFF hex) 复位为所存储的值。 

● Reset Communication  
从“操作”、“预操作”和“停止”状态切换至“初始化”状态。“Reset Communication” 
命令后，所有通讯对象 (1000 hex - 1FFF hex) 复位为所存储的值。 

CANopen NMT 状态 

通过参数 p8685 可显示 CANopen NMT 状态或设置所需状态。 

可能的值：  

● 0：Initialization（仅用于显示） 

● 4:Stopped 

● 5:Operational 

● 127:Pre-Operational 

● 128:Reset Node 

● 129:Reset Communication 
 

 
说明 

发送错误的 NMT 状态 
如果控制器向变频器发送了错误的 NMT 状态，变频器会进入“Stopped”状态。 
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2.4.5 NMT 服务 - Error Control Services 
 

 
说明 
初始设置中“寿命保护”和“心跳”两种方式均未激活。 
不可同时使用节点保护协议和心跳协议。 “心跳生产时间”不为零时，自动使用心跳协议。 

 

寿命保护 

NMT 主站通过节点保护协议发送监控请求。 从站应答中包含其状态信息。 如果其中某个 
NMT 从站在“节点寿命 (Node life time)”时间段内没有应答，或者 NMT 
从站状态发生了改变，则 NMT 主站会向其主站应用程序发送消息。  

NMT 从站支持“寿命保护(Life guarding)”（NMT 从站对 NMT 
主站进行监控），通过对象字典中的“保护时间(Guard time)”和“寿命系数(Life time 
factor)”写入“节点寿命(Node life time)”。 “节点寿命(Node life 
time)”通过“节点保护时间(Node guard time)”与“寿命系数(Life time factor)”相乘得出。 

如果 NMT 从站在“节点寿命 (Node life time)”内没有被 NMT 
主站响应/监控，则会通过“寿命保护事件 (Life guarding 
event)”向其本地应用程序发送消息。 如果从站对象字典中“保护时间 (Guard 
time)”和“寿命系数 (Life time factor)”的条目为 “0”（缺省设置），则 NMT 从站不对 NMT 
主站进行监控。  

当从 NMT 主站通过其 COB-ID 接收到第一个“远程传输请求” (Remote transmit 
request:RTR) 时，NMT 从站监控启动。  

如果 CAN 通讯中发生故障，例如出现太多报文故障，则 SINAMICS 会报告故障信息 
F08700，故障值 2（详细信息请参见 SINAMICS S120/150 参数手册）。 该故障在参数 
r0949 中显示。 使用 p8641 对驱动的故障响应进行设置。 

“节点保护时间(Node guard time)”和“寿命系数(Life time factor)”的值保存在相应 NMT 
从站的对象字典中。 

心跳 

SINAMICS 驱动支持“心跳生产者协议”。 

“心跳生产者 (Heartbeat producer)”（CANopen 设备）以特定时间间隔发送心跳消息。 
网络中的 CANopen 设备会识别此心跳消息。 
如果“心跳生产者”的心跳循环停止，心跳消费者会对其作出响应。  
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2.5 CANopen 对象字典 
驱动对象初始化后，在 SINAMICS 驱动组的对象目录（CANopen从站软件）中对 
CANopen 对象进行初始化。 

对象字典 

下图显示了通讯中 CANopen 对象的分类（值为十六进制值）： 

● 与驱动无关的控制单元通讯对象 

● 和驱动相关的通讯对象 

● 制造商专用对象 

● 驱动子协议 “DSP 402” 的驱动对象 

CANopen 最多支持 8 个驱动对象。 

最多支持 8 个 CANopen 逻辑设备模块。一个 CANopen 设备模块对应一个“MOTION 
CONTROL”类的驱动对象。参数 r8743 “CAN 设备模块/驱动对象分配”显示通过 
SINAMICS 驱动对象编号进行的 SINAMICS 驱动对象与 CANopen 
设备模块的分配。此时索引编号对应 CANopen 设备模块编号。 

说明：  

● CANopen 设备模块编号无法通过在线 PDO 映射选择。CANopen 设备模块与 
SINAMICS 驱动对象的分配在调试或启动时进行并且无法在线更改。 

● CANopen 设备模块必须从 0 至 7 连续升序编号。不允许对 CANopen 
设备模块进行间隔编号。这会在下载时导致拒绝写入 PDO 通讯或 PDO 
映射参数以及导致 PDO 配置报警。 
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图 2-3 CANopen 对象字典 
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2.5.1 与驱动无关的控制单元通讯对象 

下表中列出了包含了与驱动无关的控制单元对象索引的对象字典。在“SINAMICS 
参数”一栏中显示在 SINAMICS 中分配给通讯对象的参数编号。  

表格 2- 2 与驱动无关的控制单元通讯对象 

对象字典索

引（hex） 
子下标 
（hex） 

对象名称 SINAMICS 
参数 

PDO 
映射 

数据类型 预设值 SDO 访问 

1000  设备类型 r8600 否 Unsigned32 – ro 

1001  故障寄存器 r8601 否 Unsigned8 – ro 

1003 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

0...52 预定义故障区 p8611[0...82] 否 Unsigned32 0 ro/rw 

0 故障数量 p8611.0 否 Unsigned32 0 rw 

1 模块数量 p8611.1 否 Unsigned32 0 ro 

2 故障模块 1 
的数量 

p8611.2 否 Unsigned32 0 ro 

3-A 模块 1 
的缺省故障区 

p8611.3- 
p8611.10 

否 Unsigned32 0 ro 

B 故障模块 2 
的数量 

p8611.11 否 Unsigned32 0 ro 

C-13 模块 2 
的缺省故障区 

p8611.12- 
p8611.19 

否 Unsigned32 0 ro 

14 故障模块 3 
的数量 

p8611.20 否 Unsigned32 0 ro 

15-1C 模块 3 
的缺省故障区 

p8611.21- 
p8611.28 

否 Unsigned32 0 ro 

1D 故障模块 4 
的数量 

p8611.29 否 Unsigned32 0 ro 

1E-25 模块 4 
的缺省故障区 

p8611.30-
p8611.37 

否 Unsigned32 0 ro 

26 故障模块 5 
的数量 

p8611.38 否 Unsigned32 0 ro 

27-2E 模块 5 
的缺省故障区 

p8611.39- 
p8611.46 

否 Unsigned32 0 ro 
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对象字典索

引（hex） 
子下标 
（hex） 

对象名称 SINAMICS 
参数 

PDO 
映射 

数据类型 预设值 SDO 访问 

2F 故障模块 6 
的数量 

p8611.47 否 Unsigned32 0 ro 

30-37 模块 6 
的缺省故障区 

p8611.48- 
p8611.55 

否 Unsigned32 0 ro 

38 故障模块 7 
的数量 

p8611.56 否 Unsigned32 0 ro 

39-40 模块 7 
的缺省故障区 

p8611.57- 
p8611.64 

否 Unsigned32 0 ro 

41 故障模块 8 
的数量 

p8611.65 否 Unsigned32 0 ro 

42-49 模块 8 
的缺省故障区 

p8611.66- 
p8611.73 

否 Unsigned32 0 ro 

4A 故障控制单元

的数量 
p8611.74 否 Unsigned32 0 ro 

4B-52 控制单元的缺

省故障区 
p8611.75- 
p8611.82 

否 Unsigned32 0 ro 

1005  COB ID 
SYNC 

p8602 否 Unsigned32 128 rw 

1008  制造商设备名

称 
– 否 – – – 

100A  制造商软件版

本  
r0018 否 Unsigned32 – ro 

100C  保护时间 p8604.0 否 Unsigned16 0 rw 

100D  寿命系数 p8604.1 否 Unsigned16 0 rw 

1010 

 

 

 

 

 存储参数 p0977 否 Unsigned16 0 rw 

0 支持的最大子

索引 
– 否 – – – 

1 保存所有参数 p0977 否 Unsigned16 0 rw 

2 保存通讯参数 
(0x1000-
0x1fff) 

p0977 否 Unsigned16 0 rw 
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对象字典索

引（hex） 
子下标 
（hex） 

对象名称 SINAMICS 
参数 

PDO 
映射 

数据类型 预设值 SDO 访问 

3 保存应用相关

参数 (0x6000-
0x9fff) 

p0977 否 Unsigned16 0 rw 

1011 

 

 

 

 

 恢复缺省参数 p0976 否 Unsigned16 0 rw 

0 支持的最大子

索引 
– 否 –   

1 恢复所有缺省

参数 
p0976 否 Unsigned16 0 rw 

2 恢复缺省通讯

参数 (0x1000-
0x1fff) 

p0976 否 Unsigned16 0 rw 

3 恢复缺省应用

参数 (0x6000-
0x9fff) 

p0976 否 Unsigned16 0 rw 

1014  COB ID 
Emergency 

p8603 否 Unsigned32 0 rw 

1017  生产者心跳时

间 
p8606 否 Unsigned16 0 rw 

1018 

 

 

 

 

 

 识别对象 r8607[0...3] – Unsigned32 – ro 

0 条目数量 – 否 – – – 

1 供应商 ID r8607.0 否 Unsigned32 – ro 

2 产品代码 r8607.1 否 Unsigned32 – ro 

3 版本号 r8607.2 否 Unsigned32 – ro 

4 序列号 r8607.3 否 Unsigned32 0 ro 

1027 

 

 

 模块列表 – – – – – 

0 条目数量 r0102 否 Unsigned16 – ro 

1-8 模块 ID p0107[0...15] 否 Integer16 0 rw 

1029 

 

 

 故障特性 – – – – – 

0 故障级编号 – 否 – – – 

1  通讯故障 p8609.0 否 Unsigned32 1 rw 



引言  
2.5 CANopen 对象字典 

 CANopen 接口 
40 开机调试手册, (IH2), 07/2016, 6SL3097-4AA00-0RP2 

对象字典索

引（hex） 
子下标 
（hex） 

对象名称 SINAMICS 
参数 

PDO 
映射 

数据类型 预设值 SDO 访问 

 2 设备子协议或

特定制造商故

障 

p8609.1 否 Unsigned32 1 rw 

1200 

 

 

 

 第 1 服务器 
SDO 参数 

– – – – – 

0 条目数量 – 否 – – – 

1 COB-ID 
Client -> 
Server (rx) 

r8610.0 否 Unsigned32 – ro 

2 COB-ID 
Server -> 
Client (tx) 

r8610.1 否 Unsigned32 – ro 

1201  驱动对象服务

器 SDO 参数 
– – – – – 

0 条目数量 – 否 – – ro 

1 COB-ID 
Client -> 
Server (rx) 

p8612.0 否 Unsigned32 0x80000
000 

rw 

2 COB-ID 
Server -> 
Client (tx) 

p8612.1 否 Unsigned32 0x80000
000 

rw 

2.5.2 和驱动相关的通讯对象 

每个驱动可分别设置 8 个PDO，用于发送和接收。  

每个 PDO 包含： 

● 通讯参数 

● 映射参数（最大 8 字节/4 字/64 位）。 

规则 
下表中第 1 个 PDO 的相关参数会加粗显示，表示这些通讯参数和映射参数从属于一个 
PDO。 

在“预定义连接集”一栏显示“预定义连接集”的预设值。 
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2.5.2.1 接收 PDO 中的通讯对象 

下表列出了第一个驱动对象的接收 PDO 
对象字典，其中包含了各个和驱动相关的通讯对象索引。 

表格 2- 3 接收 PDO 中和驱动相关的通讯对象 

对象字典索

引（hex） 
子索引

（hex） 
对象名称 SINAMICS 

参数 
PDO 
映射 
 

数据类型 预定义连接集 SDO 访问 
 

1400 

 

 

 

 接收 PDO 1 
通讯参数 

– – – – – 

0 支持的最大子

索引 
– 否 Unsigned8 2 ro 

1 COB ID 由 
PDO 使用 

p8700.0 否 Unsigned32 200 hex + 
Node-ID 

rw 

2 传输类型 p8700.1 否 Unsigned8 FE hex rw 

1401 

 

 

 

 接收 PDO 2 
通讯参数 

– – – – – 

0 支持的最大子

索引 
– 否 Unsigned8 2 ro 

1 PDO 使用的 
COB-ID 

p8701.0 否 Unsigned32 300 hex + 
Node-ID 

rw 

2 传输类型 p8701.1 否 Unsigned8 FE hex rw 

1402 

 

 

 

 接收 PDO 3 
通讯参数 

– – – – – 

0 支持的最大子

索引 
– 否 Unsigned8 2 ro 

1 PDO 使用的 
COB-ID 

p8702.0 否 Unsigned32 400 hex + 
Node-ID 

rw 

2 传输类型 p8702.1 否 Unsigned8 FE hex rw 

1403 

 

 

 接收 PDO 4 
通讯参数 

– – – – – 

0 支持的最大子

索引 
– 否 Unsigned8 2 ro 
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对象字典索

引（hex） 
子索引

（hex） 
对象名称 SINAMICS 

参数 
PDO 
映射 
 

数据类型 预定义连接集 SDO 访问 
 

 1 PDO 使用的 
COB-ID 

p8703.0 否 Unsigned32 500 hex + 
Node-ID 

rw 

2 传输类型 p8703.1 否 Unsigned8 FE hex rw 

1404 

 

 

 

 接收 PDO 5 
通讯参数 

– – – – – 

0 支持的最大子

索引 
– 否 Unsigned8 2 ro 

1 PDO 使用的 
COB-ID 

p8704.0 否 Unsigned32 C000 06E0 hex rw 

2 传输类型 p8704.1 否 Unsigned8 FE hex rw 

1405 

 

 

 

 接收 PDO 6 
通讯参数 

– – – – – 

0 支持的最大子

索引 
– 否 Unsigned8 2 ro 

1 PDO 使用的 
COB-ID 

p8705.0 否 Unsigned32 C000 06E0 hex rw 

2 传输类型 p8705.1 否 Unsigned8 FE hex rw 

1406 

 

 

 

 接收 PDO 7 
通讯参数 

– – – – – 

0 支持的最大子

索引 
– 否 Unsigned8 2 ro 

1 PDO 使用的 
COB-ID 

p8706.0 否 Unsigned32 C000 06E0 hex rw 

2 传输类型 p8706.1 否 Unsigned8 FE hex rw 

1407 

 

 

 

 接收 PDO 8 
通讯参数 

– – – – – 

0 支持的最大子

索引 
– 否 Unsigned8 2 ro 

1 PDO 使用的 
COB-ID 

p8707.0 否 Unsigned32 C000 06E0 hex rw 

2 传输类型 p8707.1 否 Unsigned8 FE hex rw 
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对象字典索

引（hex） 
子索引

（hex） 
对象名称 SINAMICS 

参数 
PDO 
映射 
 

数据类型 预定义连接集 SDO 访问 
 

1600 

 

 

 

 

 

 接收 PDO 1 
映射参数 

– – – – – 

0 PDO 
中映射的应用

对象的数量 

– 否 Unsigned8 1 ro 

1 PDO 
映射：第一个

待映射的应用

对象 

p8710.0 否 Unsigned32 6040 hex rw 

2 PDO 
映射：第二个

待映射的应用

对象 

p8710.1 否 Unsigned32 0 rw 

3 PDO 
映射：第三个

待映射的应用

对象 

p8710.2 否 Unsigned32 0 rw 

4 PDO 
映射：第四个

待映射的应用

对象 

p8710.3 否 Unsigned32 0 rw 

1601 

 

 

 

 

 

 接收 PDO 2 
映射参数 

– – – – – 

0 PDO 
中映射的应用

对象的数量 

– 否 Unsigned8 2 ro 

1 PDO 
映射：第一个

待映射的应用

对象 

p8711.0 否 Unsigned32 6040 hex rw 
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对象字典索

引（hex） 
子索引

（hex） 
对象名称 SINAMICS 

参数 
PDO 
映射 
 

数据类型 预定义连接集 SDO 访问 
 

2  PDO 
映射：第二个

待映射的应用

对象 

p8711.1 否 Unsigned32 60FF hex rw 

3 PDO 
映射：第三个

待映射的应用

对象 

p8711.2 否 Unsigned32 0 rw 

4 PDO 
映射：第四个

待映射的应用

对象 

p8711.3 否 Unsigned32 0 rw 

1602 

 

 

 

 

 

 接收 PDO 3 
映射参数 

– – – – – 

0 PDO 
中映射的应用

对象的数量 

– 否 Unsigned8 2 ro 

1 PDO 
映射：第一个

待映射的应用

对象 

p8712.0 否 Unsigned32 6040 hex rw 

2  PDO 
映射：第二个

待映射的应用

对象 

p8712.1 否 Unsigned32 6071 hex rw 

3 PDO 
映射：第三个

待映射的应用

对象 

p8712.2 否 Unsigned32 0 rw 

4 PDO 
映射：第四个

待映射的应用

对象 

p8712.3 否 Unsigned32 0 rw 
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对象字典索

引（hex） 
子索引

（hex） 
对象名称 SINAMICS 

参数 
PDO 
映射 
 

数据类型 预定义连接集 SDO 访问 
 

1603 

 

 

 

 

 

 接收 PDO 4 
映射参数 

– – – – – 

0 PDO 
中映射的应用

对象的数量 

– 否 Unsigned8 3 ro 

1 PDO 
映射：第一个

待映射的应用

对象 

p8713.0 否 Unsigned32 6040 hex rw 

2  PDO 
映射：第二个

待映射的应用

对象 

p8713.1 否 Unsigned32 60FF hex rw 

3 PDO 
映射：第三个

待映射的应用

对象 

p8713.2 否 Unsigned32 6071 hex rw 

4 PDO 
映射：第四个

待映射的应用

对象 

p8713.3 否 Unsigned32 0 rw 

1604 

 

 

 

 

 

 接收 PDO 5 
映射参数 

– – – – – 

0 PDO 
中映射的应用

对象的数量 

– 否 Unsigned8 0 ro 

1 PDO 
映射：第一个

待映射的应用

对象 

p8714.0 否 Unsigned32 0 rw 
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对象字典索

引（hex） 
子索引

（hex） 
对象名称 SINAMICS 

参数 
PDO 
映射 
 

数据类型 预定义连接集 SDO 访问 
 

2  PDO 
映射：第二个

待映射的应用

对象 

p8714.1 否 Unsigned32 0 rw 

3 PDO 
映射：第三个

待映射的应用

对象 

p8714.2 否 Unsigned32 0 rw 

4 PDO 
映射：第四个

待映射的应用

对象 

p8714.3 否 Unsigned32 0 rw 

1605 

 

 

 

 

 

 接收 PDO 6 
映射参数 

– – – – – 

0 PDO 
中映射的应用

对象的数量 

– 否 Unsigned8 0 ro 

1 PDO 
映射：第一个

待映射的应用

对象 

p8715.0 否 Unsigned32 0 rw 

2  PDO 
映射：第二个

待映射的应用

对象 

p8715.1 否 Unsigned32 0 rw 

3 PDO 
映射：第三个

待映射的应用

对象 

p8715.2 否 Unsigned32 0 rw 

4 PDO 
映射：第四个

待映射的应用

对象 

p8715.3 否 Unsigned32 0 rw 
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对象字典索

引（hex） 
子索引

（hex） 
对象名称 SINAMICS 

参数 
PDO 
映射 
 

数据类型 预定义连接集 SDO 访问 
 

1606 

 

 

 

 

 

 接收 PDO 7 
映射参数 

– – – – – 

0 PDO 
中映射的应用

对象的数量 

– 否 Unsigned8 0 ro 

1 PDO 
映射：第一个

待映射的应用

对象 

p8716.0 否 Unsigned32 0 rw 

2  PDO 
映射：第二个

待映射的应用

对象 

p8716.1 否 Unsigned32 0 rw 

3 PDO 
映射：第三个

待映射的应用

对象 

p8716.2 否 Unsigned32 0 rw 

4 PDO 
映射：第四个

待映射的应用

对象 

p8716.3 否 Unsigned32 0 rw 

1607 

 

 

 

 

 

 接收 PDO 8 
映射参数 

– – – – – 

0 PDO 
中映射的应用

对象的数量 

– 否 Unsigned8 0 ro 

1 PDO 
映射：第一个

待映射的应用

对象 

p8717.0 否 Unsigned32 0 rw 
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对象字典索

引（hex） 
子索引

（hex） 
对象名称 SINAMICS 

参数 
PDO 
映射 
 

数据类型 预定义连接集 SDO 访问 
 

2  PDO 
映射：第二个

待映射的应用

对象 

p8717.1 否 Unsigned32 0 rw 

3 PDO 
映射：第三个

待映射的应用

对象 

p8717.2 否 Unsigned32 0 rw 

4 PDO 
映射：第四个

待映射的应用

对象 

p8717.3 否 Unsigned32 0 rw 

 
 

 
说明 
之后的每个驱动对象的索引区可通过 r8743 得出。参数值符合驱动对象 
ID。与系数相符的参数索引必须与向后推移 40 hex 
相乘并加入到基本对象中。例如：偏移系数为 1 的驱动从 1640 hex 开始。 
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2.5.2.2 发送 PDO 中的通讯对象 

下表列出了第一个驱动对象的发送 PDO 
对象字典，其中包含了各个和驱动相关的通讯对象索引。 

表格 2- 4 发送 PDO 中和驱动相关的通讯对象 

对象字典索引

（hex） 
子索引 
（hex） 

对象名称 SINAMICS 
参数 

PDO 
映射 
 
 

数据类型 预定义连接集 SDO 访问 
 
 

1800 

 

 

 

 

 

 

 发送 PDO 1 
通讯参数 

– – – – – 

0 支持的最大

子索引 
– 否 Unsigned8 5 ro 

1 PDO 
使用的 
COB-ID 

p8720.0 否 Unsigned32 180 hex + 
Node-ID 

rw 

2 传输类型 p8720.1 否 Unsigned8 FE hex rw 

3 禁止时间 p8720.2 否 Unsigned16 0 rw 

4 兼容性条目 p8720.3 否 Unsigned8 3 rw 

5 事件计时器 p8720.4 否 Unsigned16 0 rw 

1801 

 

 

 

 

 

 

 发送 PDO 2 
通讯参数 

– – – – – 

0 支持的最大

子索引 
– 否 Unsigned8 5 ro 

1 PDO 
使用的 
COB-ID 

p8721.0 否 Unsigned32 280 hex + 
Node-ID 

rw 

2 传输类型 p8721.1 否 Unsigned8 FE hex rw 

3 禁止时间  p8721.2 否 Unsigned16 0 rw 

4 兼容性条目 p8721.3 否 Unsigned8 0 rw 

5 事件计时器 p8721.4 否 Unsigned16 0 rw 

1802  发送 PDO 3 
通讯参数 

– – – – – 
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对象字典索引

（hex） 
子索引 
（hex） 

对象名称 SINAMICS 
参数 

PDO 
映射 
 
 

数据类型 预定义连接集 SDO 访问 
 
 

 

 

 

 

 

 

0 支持的最大

子索引 
– 否 Unsigned8 5 – 

1 PDO 
使用的 
COB-ID 

p8722.0 否 Unsigned32 380 hex + 
Node-ID 

rw 

2 传输类型 p8722.1 否 Unsigned8 FE hex rw 

3 禁止时间  p8722.2 否 Unsigned16 0 rw 

4 兼容性条目 p8722.3 否 Unsigned8 0 rw 

5 事件计时器 p8722.4 否 Unsigned16 0 rw 

1803 

 

 

 

 

 

 

 发送 PDO 4 
通讯参数 

– – – – – 

0 支持的最大

子索引 
– 否 Unsigned8 5 ro 

1 PDO 
使用的 
COB-ID 

p8723.0 否 Unsigned32 480 hex + 
Node-ID 

rw 

2 传输类型 p8723.1 否 Unsigned8 FE hex rw 

3 禁止时间  p8723.2 否 Unsigned16 0 rw 

4 兼容性条目 p8723.3 否 Unsigned8 0 rw 

5 事件计时器 p8723.4 否 Unsigned16 0 rw 

1804 

 

 

 

 

 

 

 发送 PDO 5 
通讯参数 

– – – – – 

0 支持的最大

子索引 
– 否 Unsigned8 5 ro 

1 PDO 
使用的 
COB-ID 

p8724.0 否 Unsigned32 C000 06E0 
hex 

rw 

2 传输类型 p8724.1 否 Unsigned8 FE hex rw 

3 禁止时间  p8724.2 否 Unsigned16 0 rw 

4 兼容性条目 p8724.3 否 Unsigned8 0 rw 



 引言 
 2.5 CANopen 对象字典 

CANopen 接口 
开机调试手册, (IH2), 07/2016, 6SL3097-4AA00-0RP2 51 

对象字典索引

（hex） 
子索引 
（hex） 

对象名称 SINAMICS 
参数 

PDO 
映射 
 
 

数据类型 预定义连接集 SDO 访问 
 
 

5 事件计时器 p8724.4 否 Unsigned16 0 rw 

1805 

 

 

 

 

 

 

 发送 PDO 6 
通讯参数 

– – – – – 

0 支持的最大

子索引 
– 否 Unsigned8 5 ro 

1 PDO 
使用的 
COB-ID 

p8725.0 否 Unsigned32 C000 06E0 
hex 

rw 

2 传输类型 p8725.1 否 Unsigned8 FE hex rw 

3 禁止时间  p8725.2 否 Unsigned16 0 rw 

4 兼容性条目 p8725.3 否 Unsigned8 0 rw 

5 事件计时器 p8725.4 否 Unsigned16 0 rw 

1806 

 

 

 

 

 

 

 发送 PDO 7 
通讯参数 

– – – – – 

0 支持的最大

子索引 
– 否 Unsigned8 5 ro 

1 PDO 
使用的 
COB-ID 

p8726.0 否 Unsigned32 C000 06E0 
hex 

rw 

2 传输类型 p8726.1 否 Unsigned8 FE hex rw 

3 禁止时间  p8726.2 否 Unsigned16 0 rw 

4 兼容性条目 p8726.3 否 Unsigned8 0 rw 

5 事件计时器 p8726.4 否 Unsigned16 0 rw 

1807 

 

 

 

 

 

 发送 PDO 8 
通讯参数 

– – – – – 

0 支持的最大

子索引 
– 否 Unsigned8 5 ro 

1 PDO 
使用的 
COB-ID 

p8727.0 否 Unsigned32 C000 06E0 
hex 

rw 
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对象字典索引

（hex） 
子索引 
（hex） 

对象名称 SINAMICS 
参数 

PDO 
映射 
 
 

数据类型 预定义连接集 SDO 访问 
 
 

 2 传输类型 p8727.1 否 Unsigned8 FE hex rw 

3 禁止时间  p8727.2 否 Unsigned16 0 rw 

4 兼容性条目 p8727.3 否 Unsigned8 0 rw 

5 事件计时器 p8727.4 否 Unsigned16 0 rw 

1A00 

 

 

 

 

 

 发送 PDO 1 
映射参数 

– – – – – 

0 PDO 
中映射的应

用对象的数

量 

– 否 Unsigned8 1 ro 

1 PDO 
映射：第一

个待映射的

应用对象 

p8730.0 否 Unsigned32 6041 hex rw 

2  PDO 
映射：第二

个待映射的

应用对象 

p8730.1 否 Unsigned32 0 rw 

3 PDO 
映射：第三

个待映射的

应用对象 

p8730.2 否 Unsigned32 0 rw 

4 PDO 
映射：第四

个待映射的

应用对象 

p8730.3 否 Unsigned32 0 rw 

1A01 

 

 

 

 

 发送 PDO 2 
映射参数 

– – – – – 

0 PDO 
中映射的应

用对象的数

量 

– 否 Unsigned8 2 ro 
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对象字典索引

（hex） 
子索引 
（hex） 

对象名称 SINAMICS 
参数 

PDO 
映射 
 
 

数据类型 预定义连接集 SDO 访问 
 
 

 1 PDO 
映射：第一

个待映射的

应用对象 

p8731.0 否 Unsigned32 6041 hex rw 

2  PDO 
映射：第二

个待映射的

应用对象 

p8731.1 否 Unsigned32 606C hex rw 

3 PDO 
映射：第三

个待映射的

应用对象 

p8731.2 否 Unsigned32 0 rw 

4 PDO 
映射：第四

个待映射的

应用对象 

p8731.3 否 Unsigned32 0 rw 

1A02 

 

 

 

 

 

 发送 PDO 3 
映射参数 

– – – – – 

0 PDO 
中映射的应

用对象的数

量 

– 否 Unsigned8 2 ro 

1 PDO 
映射：第一

个待映射的

应用对象 

p8732.0 否 Unsigned32 6041 hex rw 

2  PDO 
映射：第二

个待映射的

应用对象 

p8732.1 否 Unsigned32 6077 hex rw 
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对象字典索引

（hex） 
子索引 
（hex） 

对象名称 SINAMICS 
参数 

PDO 
映射 
 
 

数据类型 预定义连接集 SDO 访问 
 
 

3 PDO 
映射：第三

个待映射的

应用对象 

p8732.2 否 Unsigned32 0 rw 

4 PDO 
映射：第四

个待映射的

应用对象 

p8732.3 否 Unsigned32 0 rw 

1A03 

 

 

 

 

 

 发送 PDO 4 
映射参数 

– – – – – 

0 PDO 
中映射的应

用对象的数

量 

– 否 Unsigned8 2 ro 

1 PDO 
映射：第一

个待映射的

应用对象 

p8733.0 否 Unsigned32 6041 hex rw 

2  PDO 
映射：第二

个待映射的

应用对象 

p8733.1 否 Unsigned32 6063 hex rw 

3 PDO 
映射：第三

个待映射的

应用对象 

p8733.2 否 Unsigned32 0 rw 

4 PDO 
映射：第四

个待映射的

应用对象 

p8733.3 否 Unsigned32 0 rw 

1A04  发送 PDO 5 
映射参数 

– – – – – 
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对象字典索引

（hex） 
子索引 
（hex） 

对象名称 SINAMICS 
参数 

PDO 
映射 
 
 

数据类型 预定义连接集 SDO 访问 
 
 

 

 

 

 

 

0 PDO 
中映射的应

用对象的数

量 

– 否 Unsigned8 0 ro 

1 PDO 
映射：第一

个待映射的

应用对象 

p8742.0 否 Unsigned32 0 rw 

2  PDO 
映射：第二

个待映射的

应用对象 

p8742.1 否 Unsigned32 0 rw 

3 PDO 
映射：第三

个待映射的

应用对象 

p8742.2 否 Unsigned32 0 rw 

4 PDO 
映射：第四

个待映射的

应用对象 

p8742.3 否 Unsigned32 0 rw 

1A05 

 

 

 

 

 

 发送 PDO 6 
映射参数 

– – – – – 

0 PDO 
中映射的应

用对象的数

量 

– 否 Unsigned8 0 ro 

1 PDO 
映射：第一

个待映射的

应用对象 

p8752.0 否 Unsigned32 0 rw 
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对象字典索引

（hex） 
子索引 
（hex） 

对象名称 SINAMICS 
参数 

PDO 
映射 
 
 

数据类型 预定义连接集 SDO 访问 
 
 

2  PDO 
映射：第二

个待映射的

应用对象 

p8752.1 否 Unsigned32 0 rw 

3 PDO 
映射：第三

个待映射的

应用对象 

p8752.2 否 Unsigned32 0 rw 

4 PDO 
映射：第四

个待映射的

应用对象 

p8752.3 否 Unsigned32 0 rw 

1A06 

 

 

 

 

 

 发送 PDO 7 
映射参数 

– – – – – 

0 PDO 
中映射的应

用对象的数

量 

– 否 Unsigned8 0 ro 

1 PDO 
映射：第一

个待映射的

应用对象 

p8752.0 否 Unsigned32 0 rw 

2  PDO 
映射：第二

个待映射的

应用对象 

p8752.1 否 Unsigned32 0 rw 

3 PDO 
映射：第三

个待映射的

应用对象 

p8752.2 否 Unsigned32 0 rw 
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对象字典索引

（hex） 
子索引 
（hex） 

对象名称 SINAMICS 
参数 

PDO 
映射 
 
 

数据类型 预定义连接集 SDO 访问 
 
 

4 PDO 
映射：第四

个待映射的

应用对象 

p8752.3 否 Unsigned32 0 rw 

1A07 

 

 

 

 

 

 发送 PDO 8 
映射参数 

– – – – – 

0 PDO 
中映射的应

用对象的数

量 

– 否 Unsigned8 0 ro 

1 PDO 
映射：第一

个待映射的

应用对象 

p8752.0 否 Unsigned32 0 rw 

2  PDO 
映射：第二

个待映射的

应用对象 

p8752.1 否 Unsigned32 0 rw 

3 PDO 
映射：第三

个待映射的

应用对象 

p8752.2 否 Unsigned32 0 rw 

4 PDO 
映射：第四

个待映射的

应用对象 

p8752.3 否 Unsigned32 0 rw 

 
 

 
说明 
之后的每个驱动对象的索引区可通过 r8743 得出。参数值符合驱动对象 
ID。与系数相符的参数索引必须与向后推移 40 hex 
相乘并加入到基本对象中。例如：偏移系数为 1 的驱动从 1840 hex 开始。  
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2.5.2.3 其他通讯对象 

下表列出了包含与驱动相关的通讯对象索引的对象字典。 

表格 2- 5 其他通讯对象 

对象字典索

引（hex） 
子索引 
（hex） 

对象名称 SINAMICS 
参数 

PDO 
映射 

数据类型 预设值 SDO 访问 

1202  驱动对象服务

器 SDO 参数 
– – – – – 

0 条目数量 – 否 – – ro 

1 COB-ID 
Client -> 
Server (rx) 

p8612.0 否 Unsigned3
2 

0x80000000 rw 

2 COB-ID 
Server -> 
Client (tx) 

p8612.1 否 Unsigned3
2 

0x80000000 rw 

1203  驱动对象服务

器 SDO 参数 
– – – – – 

0 条目数量 – 否 – – ro 

1 COB-ID 
Client -> 
Server (rx) 

p8612.0 否 Unsigned3
2 

0x80000000 rw 

2 COB-ID 
Server -> 
Client (tx) 

p8612.1 否 Unsigned3
2 

0x80000000 rw 

1204  驱动对象服务

器 SDO 参数 
– – – – – 

0 条目数量 – 否 – – ro 

1 COB-ID 
Client -> 
Server (rx) 

p8612.0 否 Unsigned3
2 

0x80000000 rw 

2 COB-ID 
Server -> 
Client (tx) 

p8612.1 否 Unsigned3
2 

0x80000000 rw 
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对象字典索

引（hex） 
子索引 
（hex） 

对象名称 SINAMICS 
参数 

PDO 
映射 

数据类型 预设值 SDO 访问 

1205  驱动对象服务

器 SDO 参数 
– – – – – 

0 条目数量 – 否 – – ro 

1 COB-ID 
Client -> 
Server (rx) 

p8612.0 否 Unsigned3
2 

0x80000000 rw 

2 COB-ID 
Server -> 
Client (tx) 

p8612.1 否 Unsigned3
2 

0x80000000 rw 

1206  驱动对象服务

器 SDO 参数 
– – – – – 

0 条目数量 – 否 – – ro 

1 COB-ID 
Client -> 
Server (rx) 

p8612.0 否 Unsigned3
2 

0x80000000 rw 

2 COB-ID 
Server -> 
Client (tx) 

p8612.1 否 Unsigned3
2 

0x80000000 rw 

1207  驱动对象服务

器 SDO 参数 
– – – – – 

0 条目数量 – 否 – – ro 

1 COB-ID 
Client -> 
Server (rx) 

p8612.0 否 Unsigned3
2 

0x80000000 rw 

2 COB-ID 
Server -> 
Client (tx) 

p8612.1 否 Unsigned3
2 

0x80000000 rw 

1208  驱动对象服务

器 SDO 参数 
– – – – – 

0 条目数量 – 否 – – ro 
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对象字典索

引（hex） 
子索引 
（hex） 

对象名称 SINAMICS 
参数 

PDO 
映射 

数据类型 预设值 SDO 访问 

1 COB-ID 
Client -> 
Server (rx) 

p8612.0 否 Unsigned3
2 

0x80000000 rw 

2 COB-ID 
Server -> 
Client (tx) 

p8612.1 否 Unsigned3
2 

0x80000000 rw 

1209  驱动对象服务

器 SDO 参数 
– – – – – 

0 条目数量 – 否 – – ro 

1 COB-ID 
Client -> 
Server (rx) 

p8612.0 否 Unsigned3
2 

0x80000000 rw 

2 COB-ID 
Server -> 
Client (tx) 

p8612.1 否 Unsigned3
2 

0x80000000 rw 

2.5.3 制造商专用对象 

CANopen 对象字典中有制造商专用对象区域。  

制造商专用对象的定义为： 

● 用于访问 SINAMICS 参数的对象 

● 用于发送/接收过程数据的自由对象 

对象字典中，制造商专用对象区域从地址 “2000 hex” 起，到 “5FFF hex” 结束。 
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2.5.3.1 用于访问 SINAMICS 参数的对象 

通过对象字典中 “2000 hex” 至 “470F hex” 区域内的对象可借助缺省 SDO 
Server（参见章节“SDO Server (页 74)”）访问 SINAMICS 参数的数据值。 

示例 

下图中显示了对象字典中该对象的分配。  

 

图 2-4 制造商专用对象 
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参数 p8630[0…2] 

通过参数 p8630 索引 0 至 2 可确定 SINAMICS 
中驱动对象的访问方式。有以下访问方式： 

● 在 p8630[0] 中选择驱动对象 

– 0：无法访问虚拟对象 

– 1：控制单元 

– 2…65535:驱动对象 

● p8630[1] 中的子索引范围 

– 0：0…255 

– 1：256…511 

– 2:512…767 

– 3:768…1023 

● p8630[2] 中的参数范围 

– 0：0…9999 

– 1：10000…19999 

– 2:20000…29999 

– 3:30000…39999 

– 4:40000…49999 

– 5:50000…59999 

原理 
在“2000 hex”到“470F hex”区域内的所有 SINAMICS 参数均能通过 SDO 访问。 

按以下步骤执行： 

● 可通过 “2000 hex” 到 “470F hex” 的对象访问所有 SINAMICS 参数。 

● SDO 访问将制造商专用对象内部转换为参数。将转换为十六进制值的参数编号加上 
“2000 hex”。 

此数量为 SDO 请求中用于访问 SINAMICS 参数的对象编号。  

● 因为 SINAMICS 
驱动对象的参数区域已占据了制造商专用区域中参数访问的整个对象区域，因此应在 
SINAMICS 参数 p8630[0] 中选择需要访问的驱动对象。 
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● SINAMICS 参数可为 r 参数或 p 参数。制造商专用数据中包含这些参数的数据值。 

● 根据参数 p8630[0] 的开关位置，可读取或写入模块的数据值。 

如果需要从驱动对象 1 中读取速度设定值参数 r0062，必须  

– 在参数 p8630 [0] 中将开关设为 “3”（见前图）， 

– 将换算为十六进制值的参数编号 r0062 加上 “2000 hex”。十六进制数 “203E hex” 
对应相应的对象编号，可通过 SDO 请求访问参数 r0062。 

2.5.3.2 自由对象 

可使用对象字典 (OV) 中 “5800 hex” 至 “5FFF hex” 
区域的自由对象用于过程数据（PZD）（参见章节CANopen 对象字典 (页 35)）。 

在对象字典中，每个驱动对象有以下自由连接对象可用： 
 

对象字典索

引（hex） 
描述 SINAMICS 

参数 
PDO 
映射 

PZD 
的数据类型 

预设值 SDO 访问 

5800 至 
580F 

16 
个可自由连接的接收过

程数据对象 

r8745[x] 是 Integer16 0 rw 

5810 至 
581F 

16 
个可自由连接的发送过

程数据对象 

r8746[x] 是 Integer16 0 ro 

5820 至 
5827 

8 
个可自由连接的接收过

程数据对象 

r8747[x] 是 Integer32 0 rw 

5828 至 
582F 

备用 – – – – – 

5830 至 
5837 

8 
个可自由连接的发送过

程数据对象 

r8748[x] 是 Integer32 0 ro 

5838 至 
5879 

备用 – – – – – 
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说明 
之后的每个驱动对象的索引区可通过 r8743 得出。参数值符合驱动对象 
ID。与系数相符的参数索引必须与向后推移 80 hex 
相乘并加入到基本对象中。例如：偏移系数为 1 的驱动从 5880 hex 开始。  

 

可以通过接收/发送缓冲器的接收字/发送字/双字连接任意过程数据对象。 

自由对象过程数据的定标，百分比值： 

● 16 位（字）：4000 hex 对应 100 % 

● 32 位（双字）：4000000 hex 对应 100 % 

自由对象过程数据的定标，带单位的数值： 

● 16 位（字）：4000 hex 对应于相应基准参数 p200x 的数值 

● 32 位（双字）：4000000 hex 对应于相应基准参数 p200x 的数值 

示例： 

如果过程数据为温度值，则自由对象的定标如下： 

● 16 位（字）：4000 hex 对应 p2006 

● 32 位（双字）：4000000 hex 对应 p2006 

2.5.4 驱动子协议 DSP402 中的 CANopen 对象 

概述 

下表中列出了包含驱动单个对象的索引的对象字典。  

SINAMICS S120 上的 CANopen 支持以下模式：  

● 协议速度模式 

● 协议转矩模式 

● 速度模式 
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表格 2- 6 驱动子协议 DSP402 中的对象 

对象字典索

引（hex） 
子索引 
（hex） 

对象名称 SINAMICS 
参数 

PDO 
映射 

数据类型 预设值 SDO 
访问 

驱动控制 

6007 – 连接断开选项代码 p8641 否 Integer16 3 rw 

6040 – 控制字 r8795 是 Unsigned16 – rw 

6041 – 状态字 r8784 是 Unsigned16 – ro 

605D – 停止选项代码 p8791 否 Integer16 – rw 

6060 – 运行模式  p1300 是 Integer8 – rw 

6061 – 运行显示模式 r8762 是 Integer8 – ro 

6502 – 支持的驱动模式 – 否 Unsigned32 – ro 

6504 – 驱动制造商 – 否 字符串 – ro 

67FF – 单个设备类型 – 否 Unsigned32 – ro 

系数组 

6094 

 

 

00 速度编码器系数 – 否 Unsigned8 2 ro 

01 速度编码器系数的分

子 
p8798[0] 否 Unsigned32 1 rw 

02 速度编码器系数的分

母 
p8798[1] 否 Unsigned32 1 rw 

协议速度模式 

6063 – 位置实际值 r0482 是 Integer32 – ro 

6069 – 速度编码器实际值 r0061 是 Integer32 – ro 

606B – 速度需求值 r1170 是 Integer32 – ro 

606C – 速度实际值 

转速实际值 

r0063 是 Integer32 – ro 

6083 – 协议加速度 p1082/ 
p1120 

否 Unsigned32 – rw 

6084 – 协议减速度 p1082/ 
p1121 

否 Unsigned32 – rw 

6085 – 快速停止减速度 p1082/ 
p1135 

否 Unsigned32 – rw 
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对象字典索

引（hex） 
子索引 
（hex） 

对象名称 SINAMICS 
参数 

PDO 
映射 

数据类型 预设值 SDO 
访问 

6086 – 运动协议类型 p1115/ 
p1134 

否 Integer16 0 rw 

60FF – 目标速度 

转速设定值 

无斜坡函数

发生器 -> 
p1155[0] 

使用斜坡函

数发生器 -
> p1070 

是 Integer32 – rw 

协议转矩模式 

6071 – 转矩设定值 

转矩设定值 

r8797 是 Integer16 – rw 

6072 – 最大转矩 p1520 否 0 0 0 

6074 – 转矩需求值 

总转矩设定值 

r0079 是 Integer16 – ro 

6077 – 转矩实际值 r0080 是 Integer16 – ro 

速度模式 

6042 – vl 目标速度 r8792 是 Integer16 – rw 

6043 – vl 速度设定值 r1170 是 Integer16 – ro 

6044 – vl 速度实际值 r0063 是 Integer16 – ro 

6046 

 

 

0 vl 最小/最大速度 – 否 Unsigned8 – ro 

1 vl 最小速度 p1080 否 Unsigned32 – rw 

2 vl 最大速度 p1082 否 Unsigned32 – rw 

6048 

 

 

0 vl 加速度 – 否 Unsigned8 – ro 

1 Δ 速度 p1082 否 Unsigned32 – rw 

2 Δ 时间 p1120 否 Unsigned16 – rw 
 

 
 

说明 
之后的每个驱动对象的索引区可通过 r8743 得出。参数值符合驱动对象 
ID。与系数相符的参数索引必须与向后推移 800 hex 
相乘并加入到基本对象中。例如：偏移系数为 1 的驱动从 6807 hex 开始。 
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2.6 SDO (Service Data Object) 

2.6.1 常规 

SDO 服务用于访问连接的驱动设备的对象字典。 SDO 连接是 SDO-Client（SDO 
客户）与 Server（SDO 服务器）之间的点对点连接。  

带对象字典的驱动设备即为SDO Server (页 74)。  

SDO 服务有以下特性： 

● 确定的对象传输 

● 传输总是为异步 

● 传输数据长度大于 4 字节（一般传输） 

● 传输数据长度不大于 4 字节（加速传输） 

● 相当于 PROFIBUS 的异步参数通道 

● 通过 SDO 可访问驱动设备的所有变量 

● SDO 连接只存在于“预运行”与“运行”状态中 

2.6.2 每个驱动对象的 SDO Server 

2.6.2.1 映射模型 

支持多个映射模型： 

● 用一个 SDO Server（缺省 SDO Server）映射多驱动对象 SINAMICS 驱动设备 

● 用多个 EDS 文件和多个 SDO Server 映射多驱动对象 SINAMICS 驱动设备 
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用一个 SDO Server 映射多驱动对象 SINAMICS 驱动设备 

在该映射模型中，多驱动对象 SINAMICS 驱动设备通过模块映射为一个 SDO 
Server（缺省 SDO Server）。 每个 SINAMICS 
驱动设备都有一个模块化的、不含制造商专用的 CANopen 对象的 EDS 文件。  

 

图 2-5 多驱动对象 SINAMICS 驱动设备的建模 
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用多个 EDS 文件和多个 SDO Server 映射多驱动对象 SINAMICS 驱动设备 

在该映射模型中，多驱动对象 SINAMICS 驱动设备映射为 n+2 个 EDS 文件和 n+2 个 
SDO Server。 
 

组成部分 注释 

n+2 个 EDS 文件 1 个标准 EDS 文件，用于控制单元（驱动对象） 

1 个制造商专用的 EDS 文件，用于控制单元（驱动对象） 

n 个制造商专用的 EDS 文件，用于 CANopen 支持的 n 个轴（n 为 
1 - 8） 

n+2 个 SDO 通道 1 个缺省 SDO Server，用于控制单元（驱动对象） 

1 个制造商专用的 SDO Server，用于控制单元（驱动对象） 

n 个制造商专用的 SDO Server，用于 n 个轴（即每个 CANopen 
支持的驱动对象，n 为 1 - 8）。 

每个附加的 SDO Server 负责一个驱动对象。 
尤其是负责该驱动对象中制造商专用的对象。 缺省 SDO Server 可以访问标准 EDS 
文件。  

每个 CANopen 驱动对象（包含控制单元）都附加一个单独的制造商专用的 EDS 文件。 
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图 2-6 多驱动对象 SINAMICS 驱动设备的建模 

2.6.2.2 EDS 文件 

除了正常 EDS 文件（EDS = Electronic Data Sheet）之外，还有用于附加 SDO Server 
的标准 CANopen 对象（SDO server parameter）。  

此外，还可使用以下 EDS：  

● 模块化的、不含制造商专用对象的 EDS 文件 

● 两类 EDS 文件（模块化的和制造商专用的） 

因此，每个 SINAMICS 驱动设备和 CANopen 支持的每个 SINAMICS 
驱动对象各自都有一个 EDS 文件。 

可通过以下网址下载 EDS 文件：下载 EDS 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/48802094)。 

http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/48802094
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EDS 文件一览 

 

图 2-7 SINAMICS 设备的 EDS 文件 
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Multi DO EDS 

设备专用的、不含制造商专用对象的 EDS。  
文件名：“SINAMICS_设备名称.eds” 
 

CANopen 对象 名称 

通讯子协议中的对象，号段 0x1000 - 0x1FFF： 

0x1000 Device Type 

0x1001 Error Register 

0x1003 Pre-defined error field 

0x1005 COB-ID SYNC message 

0x1008 Manufacturer device name 

0x100A Manufacturer software version 

0x100C Guard time  

0x100D Life time factor 

0x1010 Store parameters 

0x1011 Restore default parameters 

0x1014 COB-ID EMCY 

0x1017 Producer heartbeat time 

0x1018 Identity object 

0x1027 Module list 

0x1029 Error behavior object 

0x1200 SDO server parameter Default SDO 
channel 

0x1201 SDO server parameter CU DO channel 

0x1200 + (n+1) 其中，n 为 1 - 8  
SDO server parameter Drive DO 
channels 

0x1400 + (n-1) * 0x40 bis 0x1407 + (n-1) * 
0x40 

其中，n 为 1 - 8 根轴  
RPDO communication parameter 

0x1600 + (n-1) * 0x40 bis 0x1607 + (n-1) * 
0x40 

其中，n 为 1 - 8 根轴  
RPDO mapping parameter 
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CANopen 对象 名称 

0x1800 + (n-1) * 0x40 bis 0x1807 + (n-1) * 
0x40 

其中，n 为 1 - 8 根轴  
TPDO communication parameter 

0x1A00 + (n-1) * 0x40 bis 0x1A07 + (n-1) * 
0x40 

其中，n 为 1 - 8 根轴  
TPDO mapping parameter 

所有 n 个逻辑设备的制造商专用号段内的自由过程数据对象  
（n 个轴） 

0x5800 + (n-1) * 0x80 bis 0x580F + (n-1) * 
0x80 

其中，n 为 1 - 8 根轴  
16 Bit fee receive PDOs 

0x5810 + (n-1) * 0x80 bis 0x581F + (n-1) * 
0x80 

其中，n 为 1 - 8 根轴  
16 Bit free transmit PDOs 

0x5820 + (n-1) * 0x80 bis 0x5827 + (n-1) * 
0x80 

其中，n 为 1 - 8 根轴  
32 Bit free receive PDOs 

0x5830 + (n-1) * 0x80 bis 0x5837 + (n-1) * 
0x80 

其中，n 为 1 - 8 根轴  
32 Bit free transmit PDOs 

所有 n 个逻辑设备的标准协议号段内的对象（n 个轴） 

0x6000 + (n-1) * 0x800 bis 0x67FF + (n-1) * 
0x800 

其中，n 为 1 - 8 根轴  

DO Manufacturer EDS 

包含制造商专用对象的驱动对象专用 EDS。 
控制单元的 EDS 名：“SINAMICS_设备名称_CU.eds” 

DO 文件名：“SINAMICS_DOClassID.eds” 
 

CANopen 对象 名称 

通讯子协议号段 0x1000 - 0x1FFF 中的标准对象： 

0x1000 (read only) Device Type 

0x1001 (read only) Error Register 

0x1018 (read only) Identity Object 

表格 2-7 制造商专用的 CANopen 对象 (页 75) 中制造商专用号段 0x2000 - 0x57FF 
中的对象。 

换算公式：制造商专用的对象索引 =  
SINAMICS 参数编号(hex) + 0x2000 
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2.6.2.3 SDO Server 

缺省 SDO Server 

通过缺省 SDO Server 可以访问标准对象，也可以访问 “Multi DO EDS” 类别中的 EDS 
文件。 

修改缺省值（p8630[0] ≥ 1）还可以访问制造商专用的对象。  

服务器缺省 SDO 参数： 
 

0x1200.0 = 2 

0x1200.1 = 0x600 + Node ID 

0x1200.2 = 0x580 + Node ID 

缺省 SDO Server 的服务器 SDO 参数只读，且在 SINAMICS 参数 r8610 中映射。 

附加的 SDO Server 

通过缺省 SDO Server 后的下一个 SDO Server 
可以访问控制单元的制造商专用对象，也可以访问“DO Manufacturer EDS”类别的 EDS 
文件。 

控制单元服务器 SDO 参数： 
 

0x1201.0 = 2 

0x1201.1 = 0x601 + Node ID 

0x1201.2 = 0x581 + Node ID 

在 EDS 文件中，对象位于固定的区域中。 

通过 n 个其他的 SDO Server 可以访问 CAN 驱动对象的制造商专用的对象（n为 1 - 
8），也可以访问“DO Manufacturer EDS”类别的 EDS 文件。 

在 CAN 不支持的驱动对象类别无法进行 SDO 访问。 

第 n 个轴的服务器 SDO 参数： 
 

(0x1201 + n).0 = 2 其中，n 为 1 - 8 根轴  

(0x1201 + n).1 = 0x601 + Node ID + n 其中，n 为 1 - 8 根轴  

(0x1201 + n).2 = 0x581 + Node ID + n 其中，n 为 1 - 8 根轴  

在 EDS 文件中，对象分别位于模块化的区域中。 
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附加的 SDO Server 可用于改善寻址，而不用于并行 SDO 访问。 
访问参数管理器时须考虑到应答时间。  

所有附加的 SDO Server 在出厂设置中都是无效的（通过位 31 
设置），如果需要使用附加的 SDO 通道，必须手动激活。 

附加的 SDO Server 的服务器 SDO 参数可写，映射在 SINAMICS 参数 r8612 中。 

可在 CANopen SDO 号段 0x601 - 0x67F（接收 SDO）或用于发送 SDO 的 CANopen 
SDO 号段 0x581 - 0x5FF（发送 SDO）内自由选择附加的 SDO Server 的 CAN 
标识符。 

2.6.2.4 制造商专用 EDS 文件的对象 

在相应的制造商专用 EDS 文件中含有用于一系列 SINAMICS 参数的制造商专用 
CANopen 对象：  

表格 2- 7 制造商专用的 CANopen 对象 

参数名称 参数参照 CANopen 对象 

电流极限 p0640 0x2280 

工艺控制器使能 p2200 0x2898 

工艺控制器实际值滤波器时间常数 p2265 0x28D9 

工艺控制器微分时间常数 p2274 0x28E2 

工艺控制器的比例增益 p2280 0x28E8 

工艺控制器的最大限制 p2291 0x28F3 

工艺控制器的最小限制 p2292 0x28F4 

输出频率 r0066 0x2042 

经过滤波的转速设定值 r0020 0x2014 

经过滤波的输出频率 r0024 0x2018 

经过滤波的输出电压 r0025 0x2019 

经过滤波的直流母线电压 r0026 0x201A 

经过滤波的电流实际值 r0027 0x201B 

经过滤波的转矩实际值 r0031 0x201F 

有功功率实际值 r0032 0x2020 

电机温度 r0035 0x2023 
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参数名称 参数参照 CANopen 对象 

功率单元温度 r0037 0x2025 

能量显示 r0039 0x2027 

指令数据组 CDS 激活 r0050 0x2032 

状态字 2 (ZSW2) 激活 r0053 0x2035 

控制字 1 (STW1) 激活 r0054 0x2036 

控制单元数字量输入的状态 r0722 0x22D2 

控制单元数字量输出的状态 r0747 0x22EB 

控制单元模拟量输入电压/电流 r0752 0x22F0 

控制单元模拟量输出电压/电流 r0774 0x2306 

故障编号 r0947 0x23B3 

当前脉冲频率 r1801 0x2709 

报警号 r2110 0x283E 

斜坡函数发生器后的工艺控制器设定值 r2260 0x28D4 

经过滤波的工艺控制器实际值 r2266 0x28DA 

工艺控制器的输出信号 r2294 0x28F6 

工艺控制器斜升时间 p2257 0x28D1 

工艺控制器斜降时间 p2258 0x28D2 

工艺控制器积分时间 p2285 0x28ED 
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2.7 PDO (Process Data Object) 
PDO（Process Data 
Object）用于传输对所选数据进行快速实时访问的过程数据。特定变量已经预先定义了和

特定 PDO 的映射关系。  

PDO 与对象字典中的条目 (entry) 相关联，是驱动对象的接口。数据类型和驱动对象到 
PDO 的映射通过对象字典中的 PDO 映射结构确定。在设备配置期间，PDO 
数量和驱动对象到 PDO 的映射会传送到设备。 

该传送由对象字典中相应条目上的 SDO 服务来执行。 

PDO 分为 2 种类型： 
 

PDO 类型 任务 协议/模型 

发送 PDO (TPDO) 发送数据 PDO 发送方 

接收 PDO (RPDO) 接收数据 PDO 接收方 

PDO 通过 PDO 通讯参数和 PDO 
映射参数标记。下面的两个表格列出了这些参数的结构。  

2.7.1 参数 

表格 2- 8 PDO 通讯参数 1400 hex ff，1800 hex ff  

子索引 名称 数据类型 

00 hex 子索引数量 UNSIGNED8 

01 hex PDO 的 COB-ID UNSIGNED32 

02 hex  PDO 的传输类型 UNSIGNED8 

03 hex1) 禁止时间 UNSIGNED16 

04 hex1)  备用 UNSIGNED8 

05 hex1) 事件计时器 UNSIGNED16 
 1) 只适用于 1800 hex ff 
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表格 2- 9 PDO 映射参数 1600 hex ff，1A00 hex ff  

子索引 名称 数据类型 

00 hex 映射到 PDO 的对象数量 UNSIGNED8 

01 hex 待映射的第 1 个对象  UNSIGNED32 

02 hex  待映射的第 2 个对象 UNSIGNED32 

03 hex 待映射的第 3 个对象 UNSIGNED32 

04 hex 待映射的第 4 个对象 UNSIGNED32 

PDO 通讯参数描述了 PDO 的通讯方式。PDO 映射参数中包含 PDO 内容的相关信息。 

必须为每个 PDO 定义通讯参数和映射参数。  

每个 CANopen 逻辑设备模块最多可配置 8 RPDO 和 8 
TPDO。之后的每个驱动对象的索引区可通过 r8743 得出。参数值符合驱动对象 
ID。与系数相符的参数索引必须与向后推移 40 hex 
相乘并加入到基本对象中。例如：偏移系数为 1 的驱动从 1640 hex 开始。 

对象字典中对应条目的索引通过以下方式计算：  

● RPDO 通讯参数索引 = 1400 hex + 偏移系数 * 40 hex 

● RPDO 映射参数索引 = 1600 hex + 偏移系数 * 40 hex 

● TPDO 通讯参数索引 = 1800 hex + 偏移系数 * 40 hex 

● TPDO 映射参数索引 = 1A00 hex + 偏移系数 * 40 hex 
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2.7.2 传输方式 

可使用以下 PDO 传输方式： 

● 同步传输 

● 异步传输 

为了使通讯设备在传输期间保持同步，必须以特定时间间隔传输同步对象 (SYNC 
Object)。 

下图显示了同步传输和异步传输的原理： 

 

图 2-8 同步传输和异步传输的原理 

PDO 传输方式的参数对该传输方式的特性进行描述。 

对于同步 TPDO，传输方式也指出了传输速率，即：SYNC 
对象“传输周期”的系数。传输方式 “1” 表示，在每个同步对象周期内传输消息。传输方式 
“n” 表示，以 n 个同步对象周期为间隔传输消息。 

传输异步 TPDO 时不考虑 SYNC 信号。在 SYNC 信号后接收的同步 RPDO 在下一个 
SYNC 信号后才传输到应用程序。 

SYNC 发送方以特定时间间隔发送 SYNC 对象。SYNC 信号代表基本网络周期。 2 个 
SYNC 信号之间的时间间隔通过缺省参数“通讯循环时间”定义。 

SYNC 对象的标识符具有很高的优先级，用于访问 CAN 总线。出厂设置为 80 
hex。该服务的运行不需经过确认。 SYNC 
对象的标识符可以设为别的值。此时需要对同一条总线上的所有 CANopen 
从站进行相应的设置，以保持通讯的正常进行。 SYNC 对象标识符的对象索引为 1005 
hex。 
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说明 
使用 SYNC 信号不能使 SINAMICS 的应用程序同步，只能使得 CANopen 
总线上的通讯同步。 

 

异步 RPDO 会直接传输至应用程序。 

2.7.3 可创建 PDO 的数量 

在一个 SINAMICS 驱动对象中最多可分别定义 8 个接收 PDO 和发送 PDO。 

由 CANopen 支持的驱动对象中，有效 RPDO 硬件的总数量限制为 25 以下。  

由 CANopen 支持的驱动对象中，有效 TPDO 的总数量通过以下计算方式求出：  

 

超出限值时会出现报警 A08758“CAN：超出了有效 PDO 的最大数量”。 

2.7.4 过程数据的发送和接收报文 

在 SINAMICS 驱动组中使用调试工具 STARTER 调试 CANopen 接口时，有 2 
种调试方案： 

● 通过预定义报文（“Predefined Connection Set”）和 COB-ID。 

● 通过自由 PDO 映射，用户自定义报文。 
 

 
说明 

推荐配置 
在第一步中激活“预定义连接集”，接下来在自由 PDO 映射中根据应用更新预配置参数。  

 

自动调试时“预定义连接集”会自动设置。  
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SINAMICS 预定义报文 

在相应驱动数据的接收和发送报文的 “预定义连接集” 
中，以下过程数据对象已经经过预定义和映射。之后的驱动对象依次向后推移“800 
hex”。 

表格 2- 10 预定义连接集中的过程数据对象 

类型 过程数据 报文 

接收报文 RPDO1 

 

6040 hex 

RPDO2 

 

6040 hex + 60FF hex 

RPDO3 

 

6040 hex + 6071 hex 

RPDO4 

 

6040 hex + 60FF hex + 6071 hex 

发送报文 TPDO1 

 

6041 hex 

TPDO2 

 

6041 hex + 606C hex 

TPDO3 
 

6041 hex + 6077 hex 

TPDO4 

 

6041 hex + 6063 hex 
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说明 
对于专家列表中的每个驱动对象，用于映射报文的过程数据对象开始于： 

• 接收报文从参数 p8710 起 

• 发送报文从参数 p8730 起 
PZD 接口相应的 BICO 互联必须由用户自行创建。 

 

 
说明 
之后的每个驱动对象的索引区可通过 r8743 得出。参数值符合驱动对象 
ID。与系数相符的参数索引必须与向后推移 800 hex 
相乘并加入到基本对象中。例如：偏移系数为 1 的驱动从 6840 hex 开始。  

 

2.7.5 PDO 映射 

“PDO 映射”可以将 CANopen 
标准对象（过程数据，例如：设定值或实际值）和对象字典中用于 PDO 
服务的“自由对象”映射为报文。 

PDO 报文传输这些对象的数据值。 

每个驱动对象可分配到最多 8 个接收 PDO 和 8 个发送 PDO。  

一条 CAN 报文可传输最多 8 字节有效载荷数据。由用户决定在 PDO 
中传输哪些有效载荷数据。 
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示例 

下图通过一个示例来描述 PDO 映射（值为十六进制，例如对象大小 “20 hex” = 32 
位）： 

 

图 2-9 PDO 映射 
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2.8 CANopen 设备状态机 
CANopen 设备状态机（CANopen Device State 
Machine）对驱动状态和可进行的驱动设备状态切换进行了描述。每种状态都描述了特殊

的内部或外部特性。根据驱动设备的状态，只接受特定的切换命令。 

驱动设备的状态通过定义的 CANopen 
控制字（6040 hex/r8795）修改，且/或对应一个内部事件。当前状态可从 CANopen 
状态字（6041 hex/r8784）中读取。 

表格 2- 11 CANopen 设备状态机  

状态 条件 

Not Ready to Switch On 驱动上存在较低功率。 

驱动已初始化。 

驱动功能已禁用。 

Switch On Disabled 驱动初始化已结束。 

驱动参数允许被修改。 

驱动功能已禁用。 

驱动上不允许接入高压。 

Ready to Switch On 驱动参数允许被修改。 

驱动功能已禁用。 

驱动上允许接入高压。 

Switched On 驱动参数允许被修改。 

驱动功能已禁用。 

驱动上已接入了高压。 

电流放大器准备就绪。 

Operation Enable 没有发现任何错误。 

驱动参数允许被修改。 

驱动功能激活，电机注入电源。 

相当于驱动正常运行。 

Quick Stop Active 正在执行急停功能。 

驱动参数允许被修改。 

驱动功能激活，电机注入电源。 
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状态 条件 

Fault Reaction Active 驱动上出现不太严重的错误。 

正在执行急停功能。 

驱动参数允许被修改。 

驱动功能激活，电机注入电源。 

Fault 驱动参数允许被修改。 

驱动上出现错误。 
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CANopen 设备状态机的状态和 SINAMICS 驱动上的映射 
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2.9 保存参数，恢复出厂设置 
通过以下控制单元通讯对象可以保存参数和恢复出厂设置。 

● 保存参数 -> 通讯对象 1010 hex 

● 恢复出厂设置 -> 通讯对象 1011 hex 

保存参数（对象 1010 hex）  

● 子索引 0: (1010.0): 

此子索引显示了对象子索引的数量。 

● 子索引 1: (1010.1): 

将 ASCII 字符串 “evas”（对应十六进制值 “65 76 61 
73”）写入此子索引后，驱动的所有参数会保存至非易失性存储器（存储卡）。  

这相当于将驱动参数 p0977 写为 “1” 值。 

● 子索引 2: (1010.2)1): 

将 ASCII 字符串 “evas”（对应十六进制值 “65 76 61 
73”）写入此子索引后，只有驱动的通讯对象（编号为 1000 hex 到 1FFF hex 
的对象）保存至非易失性存储器（存储卡）。 

● 子索引 3: (1010.3)1): 

将 ASCII 字符串 “evas”（对应十六进制值 “65 76 61 
73”）写入此子索引后，只有驱动的通讯对象（编号为 6000 hex 到 9FFF hex 
的对象）保存至非易失性存储器（存储卡）。 

1)只有事先至少一次进行了完整保存（子索引 1）后才能进行部分保存（子索引 2 或 3）。  

通讯对象参数保存在存储卡上\USER\SINAMICS\DATA\目录下的 CCxxxxxn.ACX 
文件中。 

应用对象参数保存在存储卡上\USER\SINAMICS\DATA\目录下的 CAxxxxxn.ACX 
文件中。 

“n” 指出了参数所属的驱动对象 ID。 

读取子索引 1...3 时得到值 1，表示设备通过对象写访问保存参数。 
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恢复参数出厂设置（对象 1011 hex）  

● 子索引 0: (1011.0): 

此子索引显示了对象子索引的数量。 

● 子索引 1: (1011.1): 

将 ASCII 字符串 “daol”（对应十六进制值 “64 61 6F 
6C”）写入此子索引后，驱动的所有参数恢复为出厂设置。  

这相当于将驱动参数 p0976 写为 “1” 值。 

● 子索引 2: (1011.2): 

将 ASCII 字符串 “daol”（对应十六进制值 “64 61 6F 
6C”）写入此子索引后，只有驱动的通讯对象（编号为 1000 hex 到 1FFF 
的对象）恢复为出厂设置。 

● 子索引 3: (1011.3): 

将 ASCII 字符串 “daol”（对应十六进制值 “64 61 6F 
6C”）写入此子索引后，只有驱动的应用对象（编号为 6000 hex 到 9FFF hex 
的对象）恢复为出厂设置。 

读取子索引 1 到 3 时得到值 1，表示设备通过对象写访问将参数恢复为出厂设置。 
 

 
说明 
成功写入对象 1011 hex 后，参数的出厂设置值立即生效。 根据 CANopen 
协议，出厂设置值要在 NMT 命令“Reset Node”或“Reset 
Communication”或在开/关后才能生效。 
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2.10 CAN 总线采样时间 
使用参数“p8848 IF2 PZD 采样时间”可设置 CBC10 的采样时间。 

出厂设置中采样时间为 4 ms。 在 4 ms 的时间内可接收和发送异步报文。  

周期时间 

● 对于循环接收报文，根据香农采样定理，周期时间必须大于两倍的采样时间。 
如果周期时间足够长，接收报文便不会丢失，报警 A08751 也不会出现。 

示例：SYNC 周期时间应为 3 ms。p8848 中的设置 = 1 ms。 
这样周期时间便大于两倍的采样时间。 

● 对于接收报文，根据香农采样定理，其数据变化率没有快于两倍的采样时间时，便可

提高周期时间。 通过参数 p2118、p2119 
将报告类型转换为“不报告”便可不输出提高周期时间时出现的报警 A08751。 

通过 p8848 设置 CAN 总线采样时间：  

● 设置设备调试参数过滤器 p0009 = 3（驱动基本配置）。 

● 修改和保存参数 p8848。 

● 设置 p0009 = 0，接着控制单元会自动启动，参数修改 p8848 生效。 

 

2.11 CAN 支持的驱动的数量 
根据驱动的要求，通过 CAN 总线可在出厂设置采样时间内同时控制至多 5 根轴。  
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 通讯板 CAN CBC10 3 
3.1 连接 

CBC10 可将 SINAMICS S120 驱动系统通过 CAN 总线连接到上位自动化系统中。  

 

图 3-1 CBC10 视图 

CBC10 上配备了两个 9 针 Sub-D 连接器，用于连接 CAN 总线系统。 

这些连接器即可以用作输入端，也可以用作输出端。 
未使用的插口进行了通孔金属化处理。 

支持以下几种波特率： 10、20、50、125、250、500、800 kBaud 和 1 MBaud。 
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CAN 总线接口 X451 的插口布局如下。 

表格 3- 1 CAN 总线接口 X451 

 引脚 名称 技术数据 

 

1 备用 - 

2 CAN_L CAN 信号  
(dominant low) 

3 CAN_GND CAN 接地 

4 备用 - 

5 CAN_SHLD 可选屏蔽 

6 GND CAN 接地 

7 CAN_H CAN 信号 

8 备用 - 

9 备用 - 

类型：9 针 SUB-D 母插 

CAN 总线接口 X452 的插口布局如下。 

表格 3- 2 CAN 总线接口 X452 

 引脚 名称 技术数据 

 

1 备用 - 

2 CAN_L CAN 信号  
(dominant low) 

3 CAN_GND CAN 接地 

4 备用 - 

5 CAN_SHLD 可选屏蔽 

6 GND CAN 接地 

7 CAN_H CAN 信号 

8 备用 - 

9 备用 - 

类型：9 针 SUB-D 公插 
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3.2 安装 

安装步骤 

如下图所示，按照以下步骤将 CBC10 安装到控制单元 CU320-2 的选件槽。 

1. 拧开螺钉并拆下防护盖板。 

2. 插入 CBC10。 

3. 使用螺钉固定 CBC10。 

 
① 保护盖 
② 选件板 CBC10 
图 3-2 安装 CBC10，以 CU320-2 为例  

需要以下材料：  
 

螺钉 M3 

工具 螺丝刀 Torx T10 

紧固扭矩 0.8 Nm 
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3.3 硬件设置 
必须正确设置 CBC10 上的开关 S1/S2，以确保数据可通过 CAN 
总线安全传输（见下表）。需要设置： 

● 总线终端电阻 

● 不接地/接地运行 

 
① 开关 1 
② 开关 2 

图 3-3 CBC10 上的 2 芯 SMD DIL 开关 1 和 2 

表格 3- 3 2 极 SMD DIL 开关 

组件上的标记 开关 功能 开关位置  缺省 

 

 

2 总线终端电阻  
120 Ω 

OFF 无效 OFF 

ON 有效 

 

 

1 不接地/接地

运行 
OFF 不接地运行 OFF 

ON 接地运行 
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说明 
总线支路终端必须要有总线终端电阻。总线上的最后节点为 CBC10 时，可以使用 
CBC10 上的总线终端电阻。  

 

CANopen 控制单元接地 

在 CAN 电缆接地时，接地开关 S1 将 CAN 地线与设备的 24 V 接地电位相连。 

可选屏蔽（引脚 5）和连接器外壳连接设备的 24 V 接地电位。 

互联： 

 

图 3-4 CBC10 的 CAN 接地 
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CANopen 接口 
开机调试手册, (IH2), 07/2016, 6SL3097-4AA00-0RP2 97 

 配置 4 
4.1 概览 

在配置 SINAMICS 驱动组中的 CANopen 接口时，需要执行以下操作： 

1. 配置 CANopen 接口 

2. 配置 PDO 报文 

3. 过程数据互联 

4. 过程数据 SDO 访问 

5. 电源 PDO 访问 

 



配置  
4.2 配置 CANopen 接口 

 CANopen 接口 
98 开机调试手册, (IH2), 07/2016, 6SL3097-4AA00-0RP2 

4.2 配置 CANopen 接口 

4.2.1 选择选件板 CBC10 

已通过 STARTER 离线创建了一个 CANopen 项目。 驱动对象需要一个选件板用于 
CANopen 。 

步骤 
1. 在项目导航器中，双击驱动设备下的选项 “Configure drive unit”。 

以此启动配置向导。  

 
图 4-1 选择选件板 
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2. 选择选件板“CBC10 (CAN Board)”。 

 
图 4-2 选择 CBC10 

可以随时改变 CAN 总线地址和传输速度的缺省设置。  

3. 点击“Next >”。 
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4.2.2 配置电源模块 

目前，CANopen 不支持电源模块。CANopen 
层面上无需进行电源模块的配置（参见章节“ 电源 PDO 访问 (页 124)”）。  

4.2.3 配置驱动 

CANopen 需要功能模块“扩展的设定值通道”以访问以下 CANopen 对象：  

● 0x8046.1 “vl 最小速度” 

● 0x8048 “vl 加速度 Δ 时间” 

● 0x8083 “协议加速度” 

● 0x8086 “运动协议类型” 

该功能模块可以在控制结构的设定区域进行激活和配置。 

步骤 

1. 单击配置向导中的“Next”，直至到达驱动配置。 

2. 在驱动属性中确定驱动对象名称和驱动对象类型并进行必要的详情设置。 
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3. 点击“Next >”。 

在下一个设定区域中定义驱动的控制结构。  

 
图 4-3 配置控制结构 

4. 激活功能模块“扩展的设定值通道”。 

参数 p1300 中表明控制方式并与章节运行模式 (页 139)中定义的 CANopen 
运行模式相符。  

5. 设置控制方式并单击“Next >”。 

配置向导中接下来的设置与 CANopen 无关。  

6. 在各自的设定区域进行必要的设置并单击“Next >”。 

7. 单击“Finish”，结束配置对话框中的设置。 
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4.2.4 配置 CBC10 

4.2.4.1 设置控制单元 CU320-2 的传输属性 

前提条件 

已经在调试工具 STARTER 中配置了带 CBC 10 的驱动设备。  

步骤 

1. 在项目导航器中分别双击“Control_Unit” >“CAN Option Board” >“Configuration”。 

在之后显示的对话框中显示有关 CBC10 的信息。 

 

图 4-4 配置 CBC10  
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2. 在控制单元 CU320-2 上为 CBC10 检查并配置以下传输属性： 

– 传输速率 

– CAN 总线地址（Node-ID） 

– PDO 报文数量 (页 106) 

– 节点监控 (页 137)（心跳，寿命保护） 

4.2.4.2 配置传输速度和 CAN 总线地址 
 

 
说明 

• 允许的 CAN 总线地址：1...127。 

• 只有在重新上电后，通过地址开关 p8620 进行的更改或在屏幕上的更改才生效。 

• SINAMICS 启动时，系统会首先询问用于设置总线地址的地址开关。 如果开关被设为 
0，则可通过参数 p8620 设置地址。 

• 如果地址开关被设为生效的节点地址 (1...127)，则该值会传送到 p8620 
并显示在其中。 

• p8620 或屏幕上的值通过 STARTER-Download 写入。 
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通过 STARTER 中的标签“CAN interface”进行设置 

可在“CAN interface”标签中配置传输速度和 CAN 总线/Node-ID。  

1. 选择“CAN interface”标签。 

传输速率出厂设置为 20 kBit/s。 

 
图 4-5 CAN 总线接口 

2. 选择另一个调试传输速率(例如：“1 MBit/s”)。 

可通过以下 2 种方式设置 CAN 总线地址/Node-ID： 

– 在此对话框中，如果控制单元上的地址开关 (“DP Address”) 被设为 0，则可设置 1 
到 127 之间的值。 
与 p8620 相符。 

– 直接通过控制单元上的地址开关设置。  
设置“总线地址/Node-ID”（参见“通过地址开关设置...”）。 
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通过控制单元上的地址开关设置 

通过控制单元上的地址开关设置 CAN 总线地址。  

 

图 4-6 示例： 通过控制单元上的地址开关设置总线地址 
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4.3 配置 PDO 报文 
借助通讯参数和映射参数，可通过专家列表配置 PDO 报文。  

在 CANopen 
接口的首次调试时，通常情况下各驱动对象的通讯参数、映射参数会自动预设（“预定义

连接集”）。  

在每个驱动对象的专家列表中设定 COB-ID，接收报文从 p8700 起，发送报文从 p8720 
起。 

在每个驱动对象的专家列表中，接收报文的映射参数从 p8710 起，发送报文从 p8730 
起。  

下图展示了调试工具 STARTER 专家列表中、驱动对象 1 
的发送/接收报文的过程数据对象和预设的 COB-ID 之间的映射。 

 

图 4-7 驱动对象 1 接收报文的过程数据对象和 COB-ID 之间的映射 

 



 配置 
 4.3 配置 PDO 报文 

CANopen 接口 
开机调试手册, (IH2), 07/2016, 6SL3097-4AA00-0RP2 107 

 

图 4-8 驱动对象 1 发送报文的过程数据对象和 COB-ID 之间的映射 

4.3.1 在自由 PDO 映射中设定 COB-ID 和映射参数 

有以下方法进行分配： 

● COB-ID 

在以下参数中，您可自由设定 COB： 

– 参数 p8700 至 p8707 中的接收 (RPDO) 

– 参数 p8720 至 p8727 中的发送 (TPDO) 

● 映射参数 

在以下参数中可输入传输报文需要映射的过程数据对象： 

– 接收报文 (RPDO)，从参数 p8710 起 

– 发送报文 (TPDO)，从参数 p8730 起 

如果在调试工具 STARTER 在线模式中修改了映射参数或是 COB ID 
发生了变化，必须在此之前将通讯参数中相关 PDO 的 COB-ID 
设置为无效，然后在修改后重新设置为有效。 
 

COB-ID，位 
31 

= 0 -> COB-ID 有效 

位 31 = 1 -> COB-ID 无效 

离线运行时不需要该步骤。  
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在线运行的基本步骤 

1. 将相关 RPDO 或 TPDO 的 COB-ID 设置为无效（例如：p8700[0]，PDO 的 COB-
ID）。 

2. 在相关 RPDO 或 TPDO 中输入过程数据对象作为映射参数（例如：从 
p8710[0]起，映射的对象）。 

3. 将相关 RPDO 或 TPDO 的 COB-ID 设置为无效。 

匹配映射参数 

1. 在表格“驱动子协议 DSP402 中的对象”（参见“驱动子协议 DSP402 中的 CANopen 
对象 (页 64)”章节）中选择需要映射的过程数据对象（例如 RPDO1，控制字 = 6040 
hex）。 

2. 各个 SINAMICS 驱动对象加上相应的偏移（例如从偏移系数 1 的驱动对象起加上 800 
hex）。 
参见下面的参数表中“表格值”一栏的对象字典索引(hex)（例如 6840 hex）"。 

3. 将对象字典索引（位 31…16）、子索引（位 15…8）和对象大小（位 
7…0）转换为十六进制值（32 位）。 
参见下表（例如 6840 0010 hex）。 

4. 将此值输入调试工具 STARTER 中相应的参数。 
参见下表中“STARTER 中的映射参数”一栏（例如 p8710[0]）。 

RPDO1 映射 

在表格“驱动子协议 DSP402 
中的对象”中选择了控制字的过程数据对象后，会得到以下值，这些值应输入到 RPDO1 
映射参数 p8710[0] 至 p8710[3] 中，参见下表中的“得到的十六进制值”一栏： 

表格 4- 1 RPDO1 时的值 

对象名称 “驱动子协议 DSP402 中的对象”表 
中的值 

STARTER 中的映射参数 

 对象字典索

引（hex） 
子索引 
（hex） 

对象大小 得到的十六进制值 RPDO1 参数 

控制字 6840 00 10 hex 
（16 位） 

6840 0010 p8710[0] 

无对象 - - - 0 p8710[1...3] 
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RPDO2 映射 

在表格“驱动子协议 DSP402 
中的对象”中选择了控制字的过程数据对象和转速设定值后，会得到以下数值，这些数值

应输入到 RPDO2 映射参数 p8711[0...3] 中，参见下表中的“得到的十六进制值”一栏： 

表格 4- 2 RPDO2 时的值 

对象名称 “驱动子协议 DSP402 中的对象”表 
中的值 

STARTER 中的映射参数 

 对象字典索

引（hex） 
子索引 
（hex） 

对象大小 得到的 
十六进制值 

RPDO2 参数 

控制字 6840 00 10 hex （16 
位） 

6840 0010 p8711[0] 

转速设定值 68FF 00 20 hex （32 
位） 

68FF 0020 p8711[1] 

无对象 - - - 0 p8711[2...3] 

RPDO3 映射 

在表格“驱动子协议 DSP402 
中的对象”中选择了控制字的过程数据对象和转矩设定值后，会得到以下数值，这些数值

应输入到 RPDO3 映射参数 p8712[0...3] 中，参见下表中的“得到的十六进制值”一栏： 

表格 4- 3 RPDO3 时的值 

对象名称 “驱动子协议 DSP402 中的对象”表 
中的值 

STARTER 中的映射参数 

 对象字典索

引（hex） 
子索引（hex） 对象大小 得到的十六进制值 RPDO3 参数 

控制字 6840 00 10 hex （16 
位） 

6840 0010 p8712[0] 

转矩设定值 6871 00 10 hex （16 
位） 

6871 0010 p8712[1] 

无对象 - - - 0 p8712[2...3]  
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RPDO4 映射 

在表格“驱动子协议 DSP402 
中的对象”中选择了控制字的过程数据对象以及转速设定值和转矩设定值后，会得到以下

数值，这些数值应输入到 RPDO4 映射参数 p8713[0...3] 
中，参见下表中的“得到的十六进制值”一栏： 

表格 4- 4 RPDO4 时的值 

对象名称 “驱动子协议 DSP402 中的对象”表 
中的值 

STARTER 中的映射参数 

 对象字典索

引（hex） 
子索引（hex） 对象大小 得到的 

十六进制值 
RPDO4 参数 

控制字 6840 00 10 hex （16 
位） 

6840 0010 p8713[0] 

转速设定值 68FF 00 20 hex （32 
位） 

68FF 0020 p8713[1] 

转矩设定值 6871 00 10 hex （16 
位） 

6871 0010 p8713[2] 

无对象 - - - 0 P8713[3] 

TPDO1 映射 

在表格“驱动子协议 DSP402 中的对象”中选择了 CBC 
状态字的过程数据对象后，会得到以下数值，这些数值应输入到 TPDO1 映射参数 
p8730[0...3] 中，参见下表中的“得到的十六进制值”一栏： 

表格 4- 5 TPDO1 时的值 

对象名称 “驱动子协议 DSP402 中的对象”表 
中的值 

STARTER 中的映射参数 

 对象字典索

引（hex） 
子索引 
（hex） 

对象大小 得到的十六进制值 TPDO1 参数 

CBC 状态字 6841 00 10 hex （16 
位） 

6841 0010 p8730[0] 

无对象 - - - 0 p8730[1...3] 
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TPDO2 映射 

在表格“驱动子协议 DSP402 中的对象”中选择了 CBC 
状态字的过程数据对象和转速设定值后，会得到以下数值，这些数值应输入到 TPDO2 
映射参数 p8731[0...3] 中，参见下表中的“得到的十六进制值”一栏： 

表格 4- 6 TPDO2 时的值 

对象名称 “驱动子协议 DSP402 中的对象”表 
中的值 

STARTER 中的映射参数 

 对象字典索

引（hex） 
子索引（hex） 对象大小 得到的十六进制值 TPDO2 参数 

CBC 状态字 6841 00 10 hex （16 
位） 

6841 0010 p8731[0] 

转速实际值 686C 00 20 hex （32 
位） 

686C 0020 p8731[1] 

无对象 - - - 0 p8731[2...3]  

TPDO3 映射 

在表格“驱动子协议 DSP402 中的对象”中选择了 CBC 
状态字的过程数据对象和转矩实际值后，会得到以下数值，这些数值应输入到 TPDO3 
映射参数 p8732[0...3] 中，参见下表中的“得到的十六进制值”一栏： 

表格 4- 7 TPDO3 时的值 

对象名称 “驱动子协议 DSP402 中的对象”表 
中的值 

STARTER 中的映射参数 

 对象字典索

引（hex） 
子索引 
（hex） 

对象大小 得到的十六进制值 TPDO3 参数 

CBC 状态字 6841 00 10 hex （16 
位） 

6841 0010 p8732[0] 

转矩实际值 6874 00 10 hex （16 
位） 

6874 0010 p8732[1] 

无对象 - - - 0 p8732[2...3] 
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TPDO4 映射 

在表格“驱动子协议 DSP402 中的对象”中选择了 CBC 
状态字的过程数据对象和编码器位置实际值后，会得到以下数值，这些数值应输入到 
TPDO4 映射参数 p8733[0...3] 中，参见下表中的“得到的十六进制值”一栏：  

表格 4- 8 TPDO4 时的值 

对象名称 “驱动子协议 DSP402 中的对象”表 
中的值 

STARTER 中的映射参数 

 对象字典索

引（hex） 
子索引 
（hex） 

对象大小 得到的 
十六进制值 

TPDO4 参数 

CBC 状态字 6841 00 10 hex （16 
位） 

6841 0010 p8733[0] 

位置实际值 6863 00 20 hex （32 
位） 

6863 0020 p8733[1] 

无对象 - - - 0 p8733[2...3] 
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4.4 过程数据互联 
配置 PDO 报文后，必须将过程数据缓冲器通过 BICO 互联。  

1. 读取接收/发送缓冲器中 PZD 接收/发送字的过程数据对象映射。 

2. 将接收缓冲器中 PZD 接收字的源参数与过程数据对象的 SINAMICS 
目标参数互联（参见章节“互联接收缓冲器 (页 116)”）。 

3. 将过程数据对象的 SINAMICS 源参数与发送缓冲器中的 PZD 
发送字的目标参数互联（参见章节“互联发送缓冲器 (页 117)”）。 

4.4.1 读取过程数据对象映射 

如果设置了 PDO 映射，则设备会自动识别单个过程数据对象与 PZD 
接收/发送字如何分配。  

仅能读取接收/发送缓冲器中 PZD 接收/发送字的单个过程数据对象映射。 

每个驱动对象都有独立的接收和发送缓冲器用于传输报文。 

驱动对象的专家列表中包含以下参数的映射：  

● 16 位过程数据对象： 

– 接收，从参数 r8750[0] 起 

– 发送，从参数 r8751[0] 起 

● 32 位过程数据对象： 

– 接收，从参数 r8760[0] 起 

– 发送，从参数 r8761[0] 起 
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示例 

 

图 4-9 接收缓冲器中过程数据对象的映射 
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图 4-10 发送缓冲器中过程数据对象的映射 

4.4.2 互联 PDO 报文过程数据 

下列对象之间可以互联： 

● SINAMICS 过程数据对象的源/目标参数 

● 接收/发送缓冲器的接收字/发送字 

下面的章节中的接收/发送缓冲器功能图节选显示了： 

● 接收/发送缓冲器中的过程数据对象与接收/发送字如何分配。 

● 哪些相关的接收/发送字的目标/源参数必须互联（以颜色加亮）。 
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4.4.2.1 互联接收缓冲器 

例如：互联以下收到的 RPDO 报文过程数据：  

● 控制字（PZD 1） 

● 转速设定值（PZD 2+3） 

● 转矩设定值（PZD 4） 

 

图 4-11 接收缓冲器功能图节选 
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控制字（PZD 1，16 位）  

设置 r8890 = 1，将控制字作为 SINAMICS 目标参数互联。 

转速设定值（PZD 2+3，32 位）  

下表列出了必须与相应的源互联的转速设定值的参数。 

表格 4- 9 互联转速设定值 

目标 
（汇点） 

源点 
PZD 2+3 

含义 

p1155[0] r8860[1] 转速设定值 1 

对于转速设定值（数据类型 32 位），需要将参数 p1155[0] 与参数 r8860[1] 互联。 

转矩设定值（PZD 4，16 位）  

将转矩设定值的目标参数 p1513[0] 与源参数 r8850[3] 互联： 

表格 4- 10 互联转矩设定值 

目标 
（汇点） 

源点 
PZD 4 

含义 

p1513[0] r8850[3] 附加转矩 

4.4.2.2 互联发送缓冲器 

互联以下 TPDO 报文发送缓冲器中的过程数据：  

● CBC 状态字 (PZD 1) 

● 转速实际值（PZD 2+3） 

● 转矩实际值（PZD 4） 
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图 4-12 发送缓冲器功能图节选 
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CBC 状态字（PZD 1，16 位）  

将 CBC 状态字的目标参数 p8851[0] 与源参数 r8784 互联： 

表格 4- 11 互联 CBC 状态字 

目标（汇点） 
PZD 1 

源点 含义 

p8851[0] r8784 CBC 状态字 

转速实际值（PZD 2+3，32 位）  

将转速实际值的目标参数 p8861[1] 与源参数 r0063 互联： 

表格 4- 12 互联转速实际值 

目标（汇点） 
PZD 2+3 

源点 含义 

p8861[1] r0063 转速实际值 

转矩设定值（PZD 4，16 位） 

将转矩实际值的目标参数 p8851[3] 与源参数 r0079 互联： 

表格 4- 13 互联转矩设定值 

目标（汇点） 
PZD 4 

源点 含义 

p8851[3] r0079 总转矩设定值 

位置实际值（PZD 5+6，32 位）  

将位置实际值的目标参数 p8861[4] 与源参数 r0482 互联： 

表格 4- 14 互联位置实际值 

目标（汇点） 
PZD 5+6 

源点 含义 

p8861[4] r0482 位置实际值 



配置  
4.5 过程数据 SDO 访问 

 CANopen 接口 
120 开机调试手册, (IH2), 07/2016, 6SL3097-4AA00-0RP2 

4.5 过程数据 SDO 访问 

4.5.1 标准的 CANopen PZD 对象 

访问标准的对象（号段 0x6000 - 0x67FF） 

选择合适的访问方式和需要进行的 BICO 互联属于用户的责任。  

PDO 访问 

对经过映射的标准 CANopen PZD 对象的 PDO 访问是由相应 PZD 接口参数的 BICO 
互联实现的。  

SDO 访问 

SDO 访问取决于对象是否映射为 PDO：  

● 对象已映射为 PDO 

可对相应的 PZD 接口参数持续进行 SDO 访问。 

● 设定值对象未映射为 PDO 

可对相应的对象 SDO 源参数进行 SDO 访问。 

● 实际值对象未映射为 PDO 

可直接对实际值参数进行 SDO 访问。 

另见“ 表格 2-6 驱动子协议 DSP402 中的对象 (页 65)”。 
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下图反映是对标准的 CANopen PZD 对象的访问方式。 

 

 

图 4-13 访问标准的 CANopen PZD 设定值对象 

 

 

图 4-14 访问标准的 CANopen PZD 实际值对象 
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4.5.2 自由的 CANopen PZD 对象 

访问自由的 CANopen PZD 对象（号段 0x5800 – 0x58xx） 

选择合适的访问方式和需要进行的 BICO 互联属于用户的责任。  

PDO 访问 

对经过映射的自由 CANopen PZD 对象的 PDO 访问是由相应 PZD 接口参数的 BICO 
互联实现的。  

SDO 访问 

SDO 访问取决于对象是否映射为 PDO：  

● 对象已映射为 PDO 

可对相应的 PZD 接口参数持续进行 SDO 访问 

● 设定值对象未映射为 PDO 

通过互联对应的设定值汇点和 CO 参数实现 SDO 访问。  

– r8745[0...15] CO：CAN 自由 PZD 接收对象 16 位 

– r8747[0...7] CO：CAN 自由 PZD 接收对象 32 位 

● 实际值对象未映射为 PDO 

通过互联对应的实际值源点和 CI 参数实现 SDO 访问。  

– r8746[0...15] CI：CAN 自由 PZD 发送对象 16 位 

– r8748[0...7] CI：CAN 自由 PZD 发送对象 32 位 
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图反映是对自由的 PZD 对象的访问方式。 

 

 

图 4-15 访问自由的 PZD 设定值对象 

 

 

图 4-16 访问自由的 PZD 实际值对象 
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4.6 电源 PDO 访问 
当前固件版本的电源驱动对象（例如：调节型电源模块）没有自己的 PDO 报文。  

电源模块可通过电机模块的 PDO 报文进行相应的 BICO 互联。  

示例：  

信号“ON/OFF（OFF1）” p0840 可与电机模块中 CANopen 
控制字的任意自由位（例如：r8890 位 15）互联。  
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 计算/换算设定值/实际值 5 
5.1 转速设定值设定和转速实际值计算 

对 CANopen 对象“目标速度 0x60FF”或“速度实际值 0x606C”的访问需要借助 PDO 或 
SDO 传输。 

CANopen 对象的缺省单位为“增量/秒”。 
 

 
说明 
驱动对象的 CANopen 对象索引通过以下表达式计算：  

• 60FF hex + 800 hex * x (x: 驱动编号 0 ... 7) 

• 606C hex + 800 hex * x (x: 驱动编号 0 ... 7) 
 

设定转速设定值和计算转速实际值时必须考虑以下参数： 

● p8798 = CBC 转速换算系数  

参数对应 CANopen 对象 6094 hex。 

通过系数将所需的速度单位转换为内部速度单位（U/s）。 

CANopen 速度单位的出厂设置： 

– 使用编码器 -> 增量/秒 

– 无编码器 -> 转/分钟 

内部速度通过以下表达式计算： 

转速设定值 

 

● p0408 = 线数 

● p0418 = 细分分辨率 
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带/不带编码器的转速设定值 

● 使用编码器 

向总线发送的值通过以下表达式计算： 

 

 
 

若设定速度值为 3000 rev/min，则在编码器线数为 2048，细分分辨率为 11 
时，必须将以下值发送至连接到 SINAMICS 的总线。 
 

 

● 无编码器 

 

 

 

过程数据接口 

参数 r8860[x] 中显示的输入转速设定值是通过以下公式计算出的：  

 

 

 

 

必须设置 p2000 = p0311 才能在 r8860[x] 中查看到通过总线设定的过程值（相对于 4000 
000 hex）。 

 

 
说明 
在不带编码器的运行模式中可对编码器进行调试，例如：无编码器转速控制 (p1300 = 20) 
或无编码器转矩控制 (p1300 = 22)。 
在这些运行模式中，转速通过公式“使用编码器”计算得出。 
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转速实际值 

带/不带编码器的转速实际值 

● 使用编码器 

 

● 无编码器 

 

过程数据接口 

参数 r8863[x] 中显示的输入转速设定值是通过以下公式计算出的：  

 

 

 

必须设置 p2000 = p0311 才能在 r8863[x] 中查看到通过总线设定的过程值（相对于 4000 
000 hex）。 

 

 
说明 
在不带编码器的运行模式中可对编码器进行调试，例如：无编码器转速控制 (p1300 = 20) 
或无编码器转矩控制 (p1300 = 22)。 
在这些运行模式中，转速通过公式“使用编码器”计算得出。 
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5.2 转矩设定值设定和转矩实际值计算 
对 CANopen 对象“目标转矩 0x6071”或“转矩实际值 0x6077”的访问需要借助 PDO 或 
SDO 传输。 

CANopen 对象的缺省单位为千分比（1/1000）。 
 

 
说明 
驱动对象的 CANopen 对象索引通过以下表达式计算： 
6071 hex + 800 hex * x (x: 驱动编号 0 ... 7) 
6077 hex + 800 hex * x (x: 驱动编号 0 ... 7) 

 

设定转矩设定值和计算转矩实际值时必须考虑以下参数： 

● r0333 = 电机额定转矩 

转矩设定值  

向总线发送的值通过以下表达式计算： 

 

过程数据接口 

参数 r8850[x] 中显示的输入转矩设定值是通过以下公式计算出的： 

示例： 

 

必须设置 p2003 = r0333 才能在 r8850[x] 中查看到通过总线设定的百分值 (4000 hex)。 
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转矩实际值 

转矩实际值通过以下表达式计算： 

 

过程数据接口 

参数 r8853[x] 中显示的输入转矩实际值是通过以下公式计算出的：  

 

 

必须设置 p2003 = r0333 才能在 r8853[x] 中查看到通过总线设定的过程值(4000 hex)。 
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 诊断 6 
 

 

CANopen 通过以下设备支持设备状态和设备故障的标准化检测、描述和信号化。 

● 诊断 LED “OPT” (页 132) 

● 报警对象（“紧急对象”） (页 134) 

● 设备内部故障列表（“预定义故障区”） (页 135) 

● 故障寄存器（“Error Register”） (页 136) 
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6.1 诊断 LED “OPT” 
下图中控制单元 CU320-2 上的诊断 LED “OPT” 显示了设备上 CANopen 节点的状态。 

 

图 6-1 控制单元上的 LED 一览 

控制单元上的诊断 LED “OPT” 可显示模块状态和通讯状态，从而向用户提供 CBC10 
当前状态的所有必要信息。 

原理 

通过不同的闪烁频率：  

● 诊断 LED OPT -> 红色  
存在故障吗？ 

● 诊断 LED OPT -> 绿色 
通讯状态机中的节点处于哪种状态？ 
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诊断 LED OPT 

表格 6- 1 诊断 LED OPT -> 红色（CANopen Error LED） 

ERROR LED 
闪烁频率 

状态 含义 

Off No error 运行就绪 

Single flash Warning limit 
reached 

至少一个 CAN 
控制器故障计数器达到了警告阈值“消极故障（Erro
r Passive）”（错误报文过多）。 

Double flash Error Control 
Event 

发生了 Life-Guard 事件。 

On Bus off CAN 控制器从总线断开。 
 

表格 6- 2 诊断 LED -> 绿色（CANopen RUN LED） 

RUN LED 
闪烁频率 

状态 含义 

Single flash Stopped 节点处于“停止”状态。 

只可以进行 NMT 通讯。 

Blinking PRE- 
OPERATIONAL 

节点处于“预操作”状态。 

不可以进行 PDO 通讯。  

On OPERATIONAL 节点处于“操作”状态。 

LED 的闪烁频率 

 

图 6-2 LED 状态 

 



诊断  
6.2 报警对象（紧急对象） 

 CANopen 接口 
134 开机调试手册, (IH2), 07/2016, 6SL3097-4AA00-0RP2 

6.2 报警对象（紧急对象） 
每个驱动设备都通过高优先级的 8 
字节报警对象（紧急对象，故障信息）发送故障状态信息。  

各个参数获取方式：  

● 对象字典索引 1014 hex (COB-ID EMCY) 和 1015 hex (Inhibit Time EMCY) 中 

● SINAMICS 控制单元的参数 p8603 中。 

发生故障后，会向对象 “1014 hex” 中设置的识别符发送故障报文（紧急报文）。 

在 CANopen 中每个故障会被分配一个故障代码 
(Errorcode)，故障代码还可以进一步划分为电流故障、电压故障等。  

紧急报文 

CANopen 驱动设备会在发生故障时自动异步发送紧急报文。紧急报文模板结构如下： 

表格 6- 3 紧急报文结构 

字节 0 字节 1 字节 2 字节 3 字节 4 字节 5 字节 6 字节 7 

CANopen  
故障代码 

CANope
n  
故障 
寄存器 

SINAMICS  
故障号 

驱动 
对象 
编号 

备用 备用 

字节 0 和 1 为 CANopen 故障代码（参见章节“设备内部故障列表（预定义故障区）。 
(页 135)”）。  

字节 2 中为 CANopen 
故障寄存器的编码（参见章节“设备内部故障列表（预定义故障区）。 (页 135)”）。 

字节 5 中为故障来源的驱动对象号。 

不会引起断路的警告不会触发紧急报文，而是会先通过状态字中的警告位或故障位显示。

故障会触发紧急报文并导致驱动断开。可通过设置对象 1014 hex 中的位 31 
抑制故障报文。 
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6.3 设备内部故障列表（预定义故障区）。 
设备内部故障列表（预定义故障区）可通过以下对象读取：  

● 对象字典索引 1003 hex， 

● SINAMICS 控制单元参数 p8611 

故障列表 

列表中包含了驱动设备中经过诊断的、未应答的故障和 CANopen 报警编号 F08700-
F08799 
范围中存在的警告。故障通过故障代码（Errorcode）和针对特定设备的附加信息以故障

发生的时间顺序描述。应答故障或者消除警告后，它从驱动设备内部故障列表中删除。 

在对象字典索引 1003 hex 中写入子索引 0，或者在参数 p8611 中写入 0 
后，都可以应答所选 CU 的所有驱动对象。 

下表中描述了通过 SINAMICS 分析的 CANopen 故障代码（紧急报文中，字节 0/1）。 

表格 6- 4 CANopen 故障代码 

CANopen 
故障代码 

含义 通过 SINAMICS 触发 

0000 hex 无故障存在 删除显示中成功应答的所有故障和报警。  

1000 hex CAN 故障 1 所有其它 SINAMICS 故障 

1001 hex CAN 故障 2 报警号段 F08700 到 F08799 中的所有其它 
CANopen 报警 

8110 hex CAN 溢出， 
信息丢失 

CBC:报文丢失 (A(N)08751) [报警] 

8120 hex CAN 消极故障 
（Error Passive） 

CBC:超出消极故障的故障数 (A08752)[报警] 

8130 hex CAN 
寿命保护故障（CAN 
Life Guard Error） 

CBC:通讯故障，报警值 2 F08700(A)[故障/报警] 

 
 

 
说明 
其它 SINAMICS 警告不会发送紧急报文。 
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6.4 故障寄存器（“Error Register”） 
1 字节故障寄存器 (“Error Register”) 可通过以下对象读取： 

● 对象字典索引 1001 hex 

● SINAMICS 控制单元参数 r8601 

故障寄存器  

寄存器可以显示存在的驱动设备故障及其类型。 

下表中描述了通过 SINAMICS 分析的 CANopen 故障寄存器（紧急报文中，字节 1 和 
2）。 

表格 6- 5 故障寄存器 

故障 
寄存器 

含义 通过 SINAMICS 触发 

位 0 generic error 每次 CAN 检测到报警就置位。 

位 4 communication 
error 

在发出 CAN 通讯报警（即 F08700 到 F08799 
号段的报警）时置位。 

位 7 manufacturer 
error 

在出现所有 SINAMICS 故障（除了 CAN 
通讯报警号段故障）时置位。 
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6.5 故障情况中的特性 
如果 CAN 通讯中发生故障，例如出现太多报文故障，则显示故障信息 
F(A)08700(2)（详细信息参见 SINAMICS S120/S150 参数手册）。该故障在参数 r0949 
中显示。使用 p8641 对驱动的故障响应进行设置。使用 p8608 或 p8609 对 CAN 
节点的响应进行设置。 
 

参数 设置 数值 索引 

p8608 发生总线故障时 
CAN 
节点的响应特性。 

• 0：无效（出厂设置） 

• 1：启动 CAN 控制器 

• [0] = 手动控制器启动功能 

• [1] = 
激活自动控制器启动功能 

启动后参数会再次自动复位为 
0。 

p8609 发生通讯故障或设备

故障时 CAN 
节点的响应特性。 

• 0：预操作 

• 1：不变更（出厂设置

） 

• 2:停止 

对应 CANopen 对象 1029 
hex。 

• [0] = 通讯故障时的特性 

• [1] = 设备故障时的特性 

p8641 CAN 
通讯故障时的驱动特

性 

• 0：没有响应 

• 1：OFF1 

• 2:OFF2 

• 3:AUS3（出厂设置） 

- 

示例：出现总线故障时的设置 

1. 在变频器上通过参数 p8641 设置对总线故障的一般响应。 

为了能识别出响应，不得选择设置 p8641 = 0。  

总线故障时，CAN 主站会切换到状态“总线断开”。  

2. 消除总线故障。 

3. 接着重新启动通讯。可通过以下 2 种方式： 

– 重新接通变频器的电源。这样会一同消除“总线断开”状态，并重新启动通讯。 

– 通过 DI 2 或直接通过 p3981 应答总线故障并通过 p8608[0] 或 p8608[1] 
重新启动通讯。 
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 警告 

因总线故障而不可控的电机可导致生命危险 
如果在参数设置 
p8641 = 0（总线故障时无响应）下工作，则在出现总线故障时无法通过控制系统停止电

机。无法停止的电机可导致死亡或重伤。  

• 此时，应通过端子连接一个额外的 OFF 指令。 
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 运行模式 7 
 

 

CANopen 支持与速度相关的、与转矩相关的以及与 CANopen 
标准偏差位置相关的运行模式：  

● 速度模式（与速度相关） 
采用斜坡的简单速度控制以及相关对象（例如：变频器或换流器） 

● 协议速度模式（与速度相关） 
速度控制、转速控制以及相关对象。 

● 协议转矩模式（与转矩相关） 
转矩控制以及相关对象 

● 找零模式（位置相关 (页 144)） 
通过不同的方法计算参考点位置 

● 协议位置模式（位置相关 (页 144)） 
定位运行模式，可设置速度、位置和加速度值 
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CANopen 对象和运行模式一览 

 

图 7-1 CANopen 对象和 CANopen 运行模式 
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CANopen 对象 0x6502 

CANopen 对象“0x6502 支持的驱动模式”显示了通过对象“0x6060”、SDO 访问或 PDO 
访问可以对相应的驱动设备中以及调试状态下的哪些 CANopen 运行模式 (Operation 
Modes) 进行设置。 

 

CANopen 对象 0x6060 

可以通过写入 CANopen 对象“0x6060 Modes of operation”来选择所需的运行模式 
(Operation Mode)。 

对象始终显示请求的运行模式，即使该运行模式未激活（比如：由于驱动对象不支持该运

行模式）。 

即使已经在其数据类型内写入一个值，仍一直可以通过 SDO 写入。 

如果无法选择一种运行模式（比如：由于不支持该运行模式），那么旧的运行模式继续保

持生效。 

控制系统必须自己通过读取对象 “0x6061” 
来检查是否已选择了所需的运行模式以及该运行模式是否生效。 

通过 RPDO 访问 

该对象是可映射的，因此可通过 PDO 来传输（不需经过确认）。 目前，在 SINAMICS 
上，按 CAN 采样周期进行的过程数据访问只对转速控制和转矩控制的切换有用，因为 
CANopen 只支持这两种运行模式，而且模式只能在 SINAMICS 运行时切换。  

支持的运行模式的所有切换都汇入在后台运行的 SINAMICS 参数通道。  

当对象已映射为 RPDO 时，也可对相应的 PZD 接口参数（而不再对 p1300）持续进行 
SDO 访问。 下图显示了该过程。 
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其他运行模式的所有切换都汇入在后台运行的 SINAMICS 参数通道。 此时进行 PDO 
访问没有意义。 当对象已映射为 RPDO 时，也可对相应的 PZD 接口参数（而不再对 
p1300）持续进行 SDO 访问。 下图显示了该过程。 

 

图 7-2 访问运行模式 

调试期间选择合适的访问方式属于用户的责任。  

通过 SDO 访问 

通过 SDO 访问时，会在对象 0x6060 的参数 p1300 中写入一个值。 可从图 7-1 
CANopen 对象和 CANopen 运行模式 (页 140)中获取相应的值。  

CANopen 对象 0x6061 

CANopen 对象“0x6061 Modes of operation display”显示的是当前生效的运行模式。 

该对象是可映射的，因此可通过 PDO 来传输（不需经过确认）。 

当对象已映射为 TPDO 时，也可对相应的 PZD 接口参数持续进行 SDO 访问。 
在调试时，必须将 CO 参数“r8762 CAN 运行模式显示”和 PZD 接口 IF2 
相应的汇点连接在一起。  



 运行模式 
   

CANopen 接口 
开机调试手册, (IH2), 07/2016, 6SL3097-4AA00-0RP2 143 

参数 r8762 的值如下得出： 

 

图 7-3 运行模式显示 

在将相应的 TPDO 
的传输方式配置为异步时，运行模式修改成功后会立即发送该传输方式并将运行模式修改

成功的信息报告给控制系统。 

 

图 7-4 访问运行模式显示 
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7.1 位置相关的运行模式 
除了转矩相关和速度相关的运行模式外，还可以采用与 CANopen 
标准偏差位置相关的“找零模式”和“协议位置模式”。 以下列出了标准偏差：  

找零模式中的偏差 

● 仅能通过激活 SINAMICS 中的“基本定位器”功能模块（p0108.4 = 1）激活找零模式。 
目前不能通过标准 CANopen 对象（6060 hex 或 6061 hex）选择。 

● 以下标准 CANopen 对象对于找零模式虽然是必须的，但目前不支持： 

– 6098 hex “找零方式” 

– 6099 hex “找零速度” 

但是可通过自由对象 (页 63)操作该 CANopen 对象。  

● 未根据缺省设置支持 CANopen 控制字的位 4 和位 8。 

● 未根据缺省设置支持 CANopen 状态字的位 12 和位 13。 

协议位置模式中的偏差 

● 仅能通过激活 SINAMICS 中的“基本定位器”功能模块（p0108.4 = 
1）激活协议位置模式。 目前不能通过标准 CANopen 对象（6060 hex 或 6061 
hex）选择。 

● 以下标准 CANopen 对象对于协议位置模式虽然是必须的，但目前不支持： 

– 607A hex “目标位置” 

– 6081 hex “协议速度” 

但是可通过自由对象 (页 63)操作该 CANopen 对象。  

● 未根据缺省设置支持 CANopen 控制字的位 4、5、6、8 和 9。 

● 未根据缺省设置支持 CANopen 状态字的位 12 和位 13。 
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A.2 手册一览 
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A.3 CANopen 词汇表 
在使用基于 CAN 总线的 CANopen 协议时，以下术语和缩写常会出现： 

CAL（CAN Application Layer，CAN 应用层）  

基于 CAN 总线的高级通信层，是 CAN 总线在开放通信系统中的应用；CAL 由 
NMT，DBT，LMT 和 CMS 组成。 因为 CAL 
范围很广且在使用时具有高度的灵活性，因此 CANopen 通讯子协议 CiA DS 301 
定义了用于自动化技术的 CAL 功能子集。 

CAN（Controller Area Network，控制器局域网）  

串行总线系统（也称为 CAN 总线）原本开发用于汽车工业，但现在也用于自动化领域。 
CANopen（见下文）基于 CAN 总线协议定义了更多层。 

CAN 控制器  

电子模块，其硬件对 CAN 总线协议进行处理。 

CAN 标识符  

通过将 CAN 标识符分配至 CAN 消息（CANopen：PDO，SDO）来确定相关 CAN 
信息之间的优先级。 

CANopen  

由 CiA 定义的基于 CAN 总线和 CAL 的通讯模型。 
为了使在一条总线上使用不同制造商的设备能更加简便，CANopen 通信子协议 CiA DS 
301 定义了用于自动化工艺的 CAL 功能子集。 
以此为基础也定义了用于特定设备类型（例如驱动）的其他子协议。 

CiA（CAN in Automation international users and manufacturers group）  

使用 CAN 接口的设备的制造商和用户协会。 

CMS（CAN Message Specification，CAN 信息规范）  

CAL 的组成部分，用于定义数据传输的各种机制。 
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COB（Communication Object，通讯对象）  

CAN 主线上数据以数据包形式传输，也称为通讯对象（COB）（另一名称为 CAN-
Message，CAN 报文）。  

CAN 总线上连接的设备可以发送和接收 COB。 

COB-ID（COB-Identifier，COB 标识符）  

每个 COB 都通过标识符确保其唯一性，标识符是 COB 的组成部分。 CAN 标准 2.0A 
最多支持 2048 个 COB，每个 COB 可通过 11 位的标识符识别。 
在本调试手册中，COB-ID 始终以十六进制值给定。 

在相关驱动设备的对象字典中可以获取 COB 标识符列表，该表中包含所有可通过 CAN 
访问的 COB。 

DRIVECOM  

开发驱动网络标准（协议）的驱动制造商协会。 伺服放大器中执行的驱动定位 
DRIVECOM 协议 22，是 CiA 开发 CANopen 驱动子协议 CiA DSP 402 的基础。 

EDS (Electronic Data Sheet)  

电子数据页 

EMCY（Emergency，紧急对象）  

SINAMICS 提供紧急对象，用于向 CANopen 总线上的其它节点发送内部设备故障或 
CAN 总线故障的信息。 EMCY 被设置了高优先级，并发送驱动设备状态的重要信息。 

NMT（Network Management，网络管理）  

CAL 的组成部分，用于初始化、配置和故障处理。 

Node-ID（Node identification，节点标识符）  

在 CANopen 网络中确定设备的唯一性，即所有设备必须有自己的 Node-
ID（总线地址）。 COB-ID 的默认分配（缺省设置）通过 Node-ID 导出。 
在本调试手册中，Node-ID 给定为十六进制值。 
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OD（对象字典）  

每个驱动设备都有一个包含所有驱动支持的对象的数据库，即对象字典。 
对象字典中包含： 

● 设备的型号、描述和序列号 

● 每个对象的名称、格式、描述 + 索引 

● PDO、SDO 列表 

● 分配至 PDO 的数据 

● 发送 PDO 的时间（SYNC，对象中的修改等） 

● 发送紧急信息的时间 

● ... 

通过对象对所有驱动设备变量进行访问。 SDO 和 PDO 
的通讯服务访问驱动设备的对象字典。 

PDO（Process Data Object，过程数据对象）  

用于快速实时访问所选数据。 特定变量已经预先定义了和特定 PDO 的映射关系。  

SDO 用于访问其它变量。 

协议  

在总线系统通信领域，协议是用于设备标准化的文档。 
协议从通讯接口的角度对通信功能（通信子协议）、设备功能（设备子协议）或驱动功能

（驱动子协议）进行描述。 

RPDO（接收 PDO，接收过程数据对象）  

由设备接收的 PDO（例如目标位置）。 

SDO（Service Data Object，服务数据对象）  

通过 SDO 可访问 CANopen 设备中所有变量；在驱动中即驱动和 CANopen 变量。 

通常 SDO 会用于配置。 PDO 用于快速实时访问所选变量。 
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SYNC（Synchronisation，同步）  

SYNC 是用于同步 CAN 设备的专用报文。 此报文具有很高的优先级。 

TPDO（发送 PDO，发送过程数据对象）  

由驱动发送的 PDO（例如位置实际值）。 

变量  

通过变量访问驱动功能和 CANopen 功能。 

可通过 SDO 或 PDO 访问变量。 
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状态字, 119 
诊断, 131 

报警对象, 134 
驱动设备内部故障列表, 135 
故障寄存器, 136, 136 
紧急对象, 134 
预定义故障区, 135 

诊断 LED, 132 

Ｃ 

词汇表, 156 

Ｑ 

驱动子协议 DS402, 64 
驱动子协议 DS402 的对象字典, 64 

ＺＨ 

转矩设定值, 117, 119, 128 
转矩实际值, 129 
转速设定值, 117 
转速实际值, 119, 127 
转速换算系数, 125 

Ｈ 

和驱动相关的通讯对象, 40 

Ｂ 

变量, 159 

Ｃ 

参数 
出厂设置, 88 
保存, 87 

参数出厂设置, 88 

Ｇ 

故障寄存器, 136 

Ｙ 

映射模型 
用一个 SDO Server 映射多驱动对象 SINAMICS 
驱动设备, 68 
用多个 EDS 文件和多个 SDO Server 
映射多驱动对象 SINAMICS 驱动设备, 69 

Ｂ 

保护时间, 34 

ＳＨ 

首次调试, 97 

Ｊ 

紧急对象, 134 
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Ｄ 

调试 
CBC10 上的硬件设置, 94 
互联 CBC 状态字, 119 
互联电源, 124 
互联发送缓冲器, 117 
互联位置实际值, 119 
互联转矩设定值, 117, 119 
互联转速设定值, 117 
互联转速实际值, 119 
互联接收缓冲器, 116 
互联接收缓冲器和发送缓冲器, 113, 113, 115 
设置 CU320-2 上的接口 CBC10, 102, 104 
访问自由的 PZD 对象, 122 
访问标准的 PZD 对象, 120 
配置发送报文和接收报文, 106, 107 
控制字互联, 117 

Ｔ 

通讯对象 
与驱动无关的, 37 
与驱动相关的, 40 
发送 PDO, 49 
其他, 58 
接收 PDO, 41 

通讯板, 91 

Ｙ 

预定义故障区, 135 

Ｊ 

接收, 28 

Ｋ 

控制字, 117 

Ｂ 

编码器位置实际值, 119 

Ｓ 

缩写, 156 
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