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Важные указания

• Внимательно прочтите данное Руководство, прежде чем начать монтаж и ввод в 
эксплуатацию приводных преобразователей MOVIDRIVE®, оснащенных устройством 
синхронного управления.
Настоящее Руководство предполагает наличие документации по системе MOVIDRIVE®, в 
частности, Системного руководства, и знание ее информации.

• Указания по технике безопасности:
Обязательно соблюдайте содержащиеся в данном Руководстве предупреждения и 
указания по технике безопасности!
В тексте указания по технике безопасности отмечены следующими символами:

ОСТОРОЖНО! Опасность, например, при работе под напряжением.

ОСТОРОЖНО! При работе с механизмами, например, при работе с подъемными
устройствами.

Важные инструкции для безопасной и безотказной работы машины/установки,
например, предварительная настройка перед вводом в эксплуатацию.

• Перекрестные ссылки в данном Руководстве помечены символом →, например:
(→ MX_SCOPE). Это означает, что дополнительная информация или информация по 
выполнению данного указания содержится в Руководстве для пользователя по 
MX_SCOPE.
(→ раздел X.X) означает: дополнительная информация содержится в разделе X.X 
данного Руководства.

• Каждое устройство изготовлено и проверено в соответствии с действующими 
техническими стандартами и спецификациями корпорации SEWFEURODRIVE.
Строгое соблюдение данной информации является условием безотказной 
работы и выполнения возможных гарантийных требований.
Данное Руководство содержит важные указания по обслуживанию; поэтому его следует 
хранить поблизости от устройства.

• Данная информация не заменяет полной инструкции по эксплуатации!

• Монтаж и ввод в эксплуатацию должны выполнять только квалифицированные электрики 
при соблюдении действующих правил техники безопасности и инструкции по эксплуатации 
MOVIDRIVE®.



Содержание

MOVIDRIVE®   Устройство синхронного управления DRS11A 3

Страница

1 Введение  .................................................................................................................................................................................................4
1.1 Описание.............................................................................................................................. 4
1.2 Структурная схема устройства синхронного управления................................................. 4

2 Проектирование...................................................................................................................................................................................7
2.1 Примеры применения ........................................................................................................  7
2.2 Инструкции по проектированию ........................................................................................ 9
2.3 Режим синхронного управления с контролем обрыва связи с имитатором датчика 

ведущего ............................................................................................................................ 10
2.4 Синхронный пуск/остановка............................................................................................. 10
2.5 Режим синхронного управления с внешним датчиком перемещения .......................... 12

3 Монтаж ....................................................................................................................................................................................................13
3.1 Инструкции по монтажу.................................................................................................... 13
3.2 Подключение преобразователей "MOVIDRIVE®  ведущий F MOVIDRIVE®  

ведомый"............................................................................................................................ 14
3.3 Подключение преобразователей "MOVITRAC®  31C ведущий F MOVIDRIVE®  

ведомый"............................................................................................................................ 15
3.4 Подключение "Инкрементный датчик в качестве ведущего F MOVIDRIVE®  

ведомый"............................................................................................................................ 16
3.5 Функциональное описание клемм устройства синхронного управления DRS11A ....... 17

4 Ввод в эксплуатацию....................................................................................................................................................................18
4.1 Введение ............................................................................................................................ 18
4.2 Краткое описание процедуры ввода в эксплуатацию..................................................... 19
4.3 Подготовительные работы ............................................................................................... 20
4.4 Активизация режима синхронного управления .............................................................. 20

4.4.1 Проверка сигналов датчика.............................................................................. 20
4.4.2 Синхронный режим работы двух отсоединенных приводов.......................... 20
4.4.3 Установка параметров режима синхронного управления .............................. 21

4.5 Проверка работы установленных приводов в синхронном режиме.............................. 21
4.6 Примеры расчета параметров P221 и P222..................................................................... 22

4.6.1 Пример 1............................................................................................................ 22
4.6.1 Пример 2, использование внешнего датчика перемещения.......................... 23

5 Параметры............................................................................................................................................................................................24
5.1 Соотношение между значениями параметров и частотой вращения выходного 

вала .................................................................................................................................... 24
5.2 Сигнальные функции ........................................................................................................ 24
5.3 Пояснения к параметрам .................................................................................................. 26

6 Сигналы о неисправностях ......................................................................................................................................................32

7 Технические данные .....................................................................................................................................................................33



4 MOVIDRIVE®  Устройство синхронного управления DRS11A

1 Введение

1 Введение

1.1 Описание

Устройство синхронного управления позволяет группе двигателей работать в режиме угловой 
синхронизации друг с другом или в режиме регулируемого пропорционального соотношения 
("электронный редуктор").
Ведущим называют привод, который задает необходимую позицию. В этом качестве можно 
использовать и инкрементный датчик. Ведомый F это привод, выполняющий задание по 
перемещению в назначенную позицию.
Принципиальной особенностью режима синхронного управления является постоянное 
сравнение углового положения роторов ведущего и ведомого двигателей. Для этого они 
должны быть оснащены инкрементными датчиками (двигатели DT/DV) или резольверами 
(двигатели DY). В качестве ведомого устройства используется преобразователь MOVIDRIVE®  с 
устройством синхронного управления DRS11A. Применение устройства DRS11A возможно 
только для MOVIDRIVE®  типа MDV и MDS и невозможно для MOVIDRIVE®  типа MDF (датчик не 
устанавливается!).
Устройство DRS11A устанавливается в разъем OPTION1 или OPTION2 в соответствии с 
допустимой комбинацией дополнительных устройств (→ Инструкция по эксплуатации 
MOVIDRIVE® ).
Для работы ведущего и ведомого устройств в синхронном режиме ведомый преобразователь 
необходимо оборудовать тормозным резистором. В зависимости от варианта привода 
установка тормозного резистора может потребоваться и для ведущего преобразователя 
(генераторный режим).
С помощью параметров P221 и P222 (коэффициенты редукции ведущего и ведомого) заданное 
количество импульсов ведущего и ведомого пересчитывается на выходной вал их редукторов. 
Эти параметры устанавливают число импульсов, соответствующее единице пути перемещения.
Система управления определяет разность данных перемещения между ведущим и ведомым и 
сохраняет это значение в форме сигналов инкрементного датчика во внутреннем 
дифференциальном счетчике. В зависимости от величины этой разности подаются 
определенные двоичные сигналы, например, "DRS ВЕДОМЫЙ В ПОЗИЦИИ", "ПОГРЕШНОСТЬ 
ЗАПАЗДЫВАНИЯ" и т. д.
В различных режимах работы (P223) сигналы данного счетчика оцениваются поFразному.
• В режиме синхронного управления (X40:1 = "0", для всех режимов 1 – 8) внутренний 

дифференциальный счетчик используется для коррекции углового отклонения ∆α = 0.
• При подаче на клемму X40:1 сигнала "1" режим синхронного управления выключается, и 

активизируется автономный режим. Автономный режим означает, что ведомый более не 
получает уставку от ведущего, а активен источник уставок, заданный в параметре P100. 
Ведущий и ведомый работают не синхронно. В режиме 1 при автономной работе приводов 
дифференциальный счетчик отключается, угловая разность не уменьшается до нуля.
В режимах 2 F 8 при автономной работе приводов возникающая угловая разность 
регистрируется и обрабатывается в соответствии с выбранным режимом.

• Режим 2/4: Угловая разность, накопившаяся при работе в автономном режиме, при переходе 
в синхронный режим уменьшается до нуля, ведомый снова работает синхронно ведущему, 
сохраняя прежнее положение относительно него.
В режиме 2 сигнал "0" на клемме X40:1 переключает автономный режим на режим 
синхронного управления. В режиме 4 переход с автономного режима на режим синхронного 
управления производится автоматически, если накопившаяся угловая разность достигла 
значения, установленного в P224 "Счетчик ведомого".

• Режим 3/5/8: Накопившаяся в автономном режиме угловая разность не уменьшается до нуля, 
а значение P224 "Счетчик ведомого" становится новой точкой отсчета для синхронизации 
работы ведомого и ведущего.
В режиме 3 сигнал "0" на клемме X40:1 переключает автономный режим на режим 
синхронного управления. В режиме 5 переход с автономного режима на режим синхронного 
управления производится автоматически, если накопившаяся угловая разность достигла 
значения, установленного P224 "Счетчик ведомого". В режиме 8 сигнал "0" на клемме X40: 1 
также переключает автономный режим на режим синхронного управления и, кроме того, 
внутренний дифференциальный счетчик при переходе сигнала "1 → 0" на клемме X40:1 
обнуляется.
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• Режим 6/7: Угловая разность, накопившаяся при работе в автономном режиме, при переходе 
в синхронный режим обнуляется. При работе в режиме синхронного управления (X40:1 = "0") 
внутренний дифференциальный счетчик используется для дополнительной коррекции 
регулируемого углового отклонения между ведущим и ведомым. Сигнал "1" на двоичных 
входах X40:2, X40:3 или X40:4 активизирует значения смещения 1, 2 или 3 (P225, P226, или 
P227). В режиме 6 это значение смещения активно, пока на клеммы X40:2, X40:3 или X40:4 
подается сигнал "1". Сигнал "0" активизирует обнуление угловой разности (значения 
смещения). В режиме 7 значение смещения остается активным даже при подаче сигнала "0". 
Угловая разность не обнуляется (фазовая коррекция). Непрерывный сигнал (t ≥ 3 с) на X40:2, 
X40:3 или X40:4 вызывает повторное угловое отклонение.

Устройство синхронного управления рассчитывает корректирующее значение частоты 
вращения для ведомого привода, чтобы свести к минимуму угловую разность между ведущим и 
ведомым. Для этого текущее значение угловой разности умножается на значение параметра 
P220 (PFусиление). Результат F корректирующее значение для частоты вращения ведомого.

• Ведущий и ведомый работают синхронно, → Корректирующее значение = 0
угловая разность = 0

• Ведомый отстает, угловая разность > 0 → Корректирующее значение > 0, 
ведомый ускоряется

• Ведомый опережает, угловая разность < 0 → Корректирующее значение < 0,
ведомый замедляется

В значительной степени характер работы приводов в режиме синхронного управления 
определяется величиной PFусиления (P220). 

• Если установлено слишком большое значение PFусиления, то система склонна к 
автоколебаниям.

• Если установлено слишком малое значение PFусиления, то в переходных режимах (разгон 
или замедление) угловая разность не сокращается. 

Дифференциальный счетчик ведомого регистрирует разность числа импульсов относительно 
ведущего, т. е. отклонение углового положения ведомого относительно углового положения 
ведущего.
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1.2 Структурная схема устройства синхронного управления

01523ARU
Рис. 1. Структурная схема устройства синхронного управления
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2 Проектирование

2.1 Примеры применения

1. Групповая конфигурация: ведущий и равноценные ведомые, например, многоколонное 
подъемное устройство

01363ARU
Рис. 2. Групповая конфигурация

2. Цепочка "ведущийFведомый": например, последовательно включенные ленточные 
транспортеры

01365ARU
Рис. 3. Цепочка "ведущий-ведомый"
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2 Проектирование

3. Цепочка "ведущий�ведомый" с внешним инкрементным датчиком в качестве ведущего 
устройства:

01366ARU
Рис. 4. Цепочка "ведущий'ведомый" с внешним инкрементным датчиком в качестве ведущего устройства

4. Цепочка "ведущий�ведомый" с дополнительными внешними датчиками перемещения:

01375ARU
Рис. 5. Цепочка "ведущий'ведомый" с дополнительными внешними датчиками перемещения
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ведомого 3



MOVIDRIVE®   Устройство синхронного управления DRS11A 9

Проектирование 2

2.2 Инструкции по проектированию

• Не используйте устройство синхронного управления для систем с жестким механическим 
соединением.

• На ведомый преобразователь установите тормозной резистор.

• При проектировании системы синхронного привода учитывайте, что ведомый 
преобразователь должен быть способен в любой момент обнулить угловую разность 
относительно ведущего. Поэтому максимальную частоту вращения (P302) для ведомого 
двигателя установите на большее значение, чем для ведущего.
Если при работе с трехфазными асинхронными двигателями максимальная частота 
вращения установлена выше номинальной, то в зоне ослабления поля двигатель не будет 
развивать полного вращающего момента. При некоторых комбинациях "ведущийFведомый" 
это может привести к появлению погрешности запаздывания (F42).
Кроме того, при переходе с автономного режима на режим синхронного управления 
возможно сокращение отставания с максимально возможным ускорением или с 
регулируемым темпом (P24_ "Синхронный режим с сокращением отставания").

• При работе в синхронном режиме обязательно активизируйте функцию контроля обрыва 
связи (→ раздел 2.3).

• По возможности, используйте приводы одного типа.
• Для привода многоколонных подъемных устройств используйте только одинаковые 

двигатели и одинаковые редукторы.

• Если однотипные приводы работают в синхронной связке (например, многоколонное 
подъемное устройство), то ведущим должен быть привод, подверженный наибольшей 
нагрузке.

• В групповой конфигурации (1 ведущий и x равноценных ведомых) можно подключить до 5 
двоичных входов ведомых преобразователей к одному двоичному выходу ведущего.

• Реакция ведомого на выключение/включение питания от сети (ведущий остается 
подключенным к сети):
Если ведущий при включенном питании от сети стоит, а питание ведомого от сети 
прерывается и затем восстанавливается, то ведомый переходит в режим "НЕТ РАЗРЕШЕНИЯ".
Если ведущий при включенном питании от сети работает, а питание ведомого прерывается, 
то ведущий выдает сигнал о неисправности "ВНЕШНЯЯ КЛЕММА" (F26 для MOVIDRIVE®  или 
F27 для MOVITRAC®  31C). Если питание ведомого восстанавливается, то ведомый может 
распознать ошибку "ПОГРЕШНОСТЬ ЗАПАЗДЫВАНИЯ" (F42) в зависимости от установленного 
предела погрешности запаздывания (P512).

• Подключение датчика двигателя к X15 → Инструкция по эксплуатации MOVIDRIVE®

Для MDV: Число импульсов на выходе X14 идентично числу импульсов от датчика двигателя 
на входе X15.
Для MDS: Число импульсов на выходе X14 всегда 1024 на оборот.

• Ко входам X41 и X42 можно подключать следующие датчики с характеристиками сигнала RSF422:
F стандарт RSF422, питание 5 В, TTLFсигналы, каналы A, A, B, B, C, C;
F максимально допустимая входная частота сигналов датчиков 200 кГц;

• При использовании внешних датчиков перемещения отношение дискретности (инкр./мм) 
датчика двигателя к дискретности внешнего датчика должно лежать в диапазоне 0,1 ... 10.

• Внешний датчик перемещения закрепите без проскальзывания в контакте с подвижной 
частью рабочей машины.

• Внешний инкрементный датчик в качестве ведущего устройства: по возможности, 
используйте инкрементный датчик с высоким разрешением, но не более 200 кГц.

• Параметр "Реверс 1" (P350):
При активной функции синхронного управления настройка этого параметра только P350 = НЕТ. 
Если двигатели ведущего и ведомого должны работать в разных направлениях, то при 
подключении следует поменять местами каналы A/A и B/B между выходом X14 ведущего и 
входом X42 ведомого (→ Рис. 8).
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2.3 Режим синхронного управления с контролем обрыва связи с имитатором датчика ведущего

Правильная передача сигналов инкрементного датчика является необходимым условием 
бесперебойной работы ведущего и ведомого приводов в синхронном режиме. Для этого 
необходим контроль обрыва связи между выходом ведущего X14 (имитатор инкрементного 
датчика) и входом ведомого X42 (вход сигнала датчика ведущего). При этом используются 
функции "ОСТАНОВКА ДВИГАТЕЛЯ" и "DRS ВЕДУЩИЙ СТОИТ", а также "/ВНЕШН. ОШИБКА" и 
"/НЕИСПРАВНОСТЬ".

Сигналы датчика не передаются ведомому только в случае остановки ведущего привода. 
Поэтому сигнал о таком статусе подается на ведомый преобразователь через двоичное 
соединение. Но если ведущий не подает сигнала остановки, а ведомый при этом не получает 
импульсы датчика, то из этого следует, что имеется обрыв связи или неисправность датчика 
ведущего. В этом случае ведомый отключается и подает ведущему соответствующий сигнал о 
своем статусе через дополнительное соединение.

Необходимые соединения (→ раздел 3.2, Рис. 9):

• Запрограммируйте двоичный выход ведущего на функцию "ОСТАНОВКА ДВИГАТЕЛЯ". Этот 
выход соедините с двоичным входом ведомого, запрограммированным на функцию 
"DRS ВЕДУЩИЙ СТОИТ".

• Запрограммируйте двоичный вход ведущего на функцию "/ВНЕШН. ОШИБКА". Этот вход 
соедините с двоичным выходом ведомого, запрограммированным на функцию 
"/НЕИСПРАВНОСТЬ".

2.4 Синхронный пуск/остановка

При эксплуатации MOVIDRIVE®  в режиме синхронного управления возможен следующий 
смешанный режим:

• Динамические характеристики ведущего ниже или такие же, как у ведомого.

• В качестве ведущего F инкрементный датчик.

В обоих вариантах применения необходима возможность синхронного пуска/остановки 
ведущего и ведомого(Fых). Например, при работе с подъемными устройствами это является 
обязательным условием правильной эксплуатации. Поэтому комбинации устройств, где 
динамические характеристики ведущего выше, чем у ведомого, не допускаются.

В качестве ведущего F инкрементный датчик:

• Функция торможения ВЫКЛ.:
Нет блокировки регулятора (DIØØ "/БЛОКИРОВКА РЕГУЛЯТОРА" = "1") и нет РАЗРЕШЕНИЯ 
(DIØ3 = "0")
→ Ведомый удерживается регулятором на частоте вращения 0; 
Нет блокировки регулятора (DIØØ "/БЛОКИРОВКА РЕГУЛЯТОРА" = "1") и РАЗРЕШЕНИЕ 
(DIØ3 = "1")
→ Ведомый синхронизируется с ведущим.

• Функция торможения ВКЛ.:
Если ведущий и ведомый синхронно удерживаются на частоте вращения 0, то налагается 
тормоз ведомого.

Смешанный режим Ведущий Ведомый

Динамические характеристики 
ведущего ниже или такие же, как у 
ведомого

MC31, MDV, MDS MDS

MC31, MDV MDV

В качестве ведущего F инкрементный 
датчик

Инкрементный датчик MDV, MDS
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В следующей таблице поясняются настройка и/или порядок подключения для вышеупомянутых
комбинаций ведущий/ведомый с учетом синхронного пуска/остановки и при активной функции
контроля обрыва связи ведущий/ведомый:

Внимание:

При включенной функции торможения клемма ведомого "DRS ЗАПУСК ВЕДОМОГО" должна 
быть обязательно запрограммирована и подключена. Это действительно и в том случае, если в 
качестве ведущего используется только инкрементный датчик. При этом сигнал "DRS ЗАПУСК 
ВЕДОМОГО" должен подаваться от внешнего устройства управления.

Если функция торможения выключена, то в случае отмены сигнала "DRS ЗАПУСК ВЕДОМОГО" 
или при входе в диапазон (P510), достаточный для остановки, привод удерживается 
регулятором в достигнутом положении.

Ведущий Ведомый Параметры ведущего Параметры ведомого Примечания

MC31

MDV:
VFC + nF

РЕГУЛИР. 
или CFC

Контроль обрыва связи:
Клемма FEA (напр., X8.63)

= "ВРАЩ. ПОЛЕ ВЫКЛ."
Синхронный пуск/остановка:
X3.62 = "ВРАЩ. ПОЛЕ ВКЛ."

Контроль обрыва связи:
Клемма DI = "DRS ВЕДУЩИЙ СТОИТ"

Синхронный пуск/остановка:
Клемма DI = "DRS ЗАПУСК 

ВЕДОМОГО"
Функция торможения "ВКЛ."

Ведущий:  инкр. датчик
+ требуется регулятор 

FEN, для контроля 
обрыва связи требуется 

устройство FEA
Ведомый:

постоянное разрешение

MDV:
(→ Рис. 9,
�)

MDV

Контроль обрыва связи:
DOØ1 = "ОСТАНОВКА 

ДВИГАТЕЛЯ"
Синхронный пуск/остановка:

DOØ2 = "ВЫХ. КАСКАД
ВКЛ."

Функция торможения "ВКЛ."

Контроль обрыва связи:
Клемма DI = "DRS ВЕДУЩИЙ СТОИТ"

Синхронный пуск/остановка:
Клемма DI = "DRS ЗАПУСК 

ВЕДОМОГО"
Функция торможения "ВКЛ."

Ведомый:
постоянное разрешение
Двоичный выход DOØ2 
на ведущем более не 

доступен

MDV:
(→ Рис. 9,
�)

MDS

Контроль обрыва связи:
DOØ1 = "ОСТАНОВКА 

ДВИГАТЕЛЯ"
Синхронный пуск/остановка:

DBØØ "ТОРМОЗ"
Функция торможения "ВКЛ."

Контроль обрыва связи:
Клемма DI = "DRS ВЕДУЩИЙ СТОИТ"

Синхронный пуск/остановка:
Клемма DI = "DRS ЗАПУСК 

ВЕДОМОГО"
Функция торможения "ВКЛ."

Ведомый:
постоянное разрешение
Двоичный выход DOØ2 

на ведущем еще 
доступен

MDS MDS

Контроль обрыва связи:
DOØ1 = "ОСТАНОВКА 

ДВИГАТЕЛЯ"
Синхронный пуск/остановка:

DBØØ "ТОРМОЗ"
Функция торможения "ВКЛ."

Контроль обрыва связи:
Клемма DI = "DRS ВЕДУЩИЙ СТОИТ"

Синхронный пуск/остановка:
Клемма DI = "DRS ЗАПУСК 

ВЕДОМОГО"
Функция торможения "ВКЛ."

Ведомый:
постоянное разрешение
Двоичный выход DOØ2 

на ведущем еще 
доступен
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2.5 Режим синхронного управления с внешним датчиком перемещения

Во все вариантах применения, где передача усилия с вала двигателя на рабочую машину 
происходит через силу трения, т. е. имеется вероятность проскальзывания, необходимо 
измерение перемещения с помощью дополнительного инкрементного датчика. Этот 
инкрементный датчик монтируется без проскальзывания в контакте с подвижной частью 
рабочей машины (выносится на участок машины) и далее обозначается как внешний датчик. 
Он необходим для регистрации действительного положения ведомого (G2). Кроме того, 
необходим датчик, устанавливаемый на вал двигателя и регистрирующий действительную 
частоту вращения (G1) привода.
Дискретность датчика (число импульсов на единицу пути перемещения) должна быть как 
можно выше, в этом случае:

• ведомый более точно следует командам ведущего;

• можно задать более жесткое управление в синхронном режиме (больший коэффициент P);

• уменьшается угловое отклонение при разгоне и замедлении.

Тем не менее, для большей точности вычислений, выполняемых устройством синхронного 
управления, отношение дискретности (инкр./мм) датчика двигателя к дискретности вещнего 
датчика должно лежать в диапазоне 0,1...10. Если это отношение находится за пределами 
данного диапазона, то его можно скорректировать путем подбора другой промежуточной 
передачи для внешнего датчика.

01390ARU
Рис. 6. Режим синхронного управления с внешним датчиком перемещения; равноценные приводы или цепочка 

приводов

Установка коэффициентов редукции ведущего и ведомого: → раздел 4.4.3

Установка коэффициентов ведомый/датчик и ведомый/внешний датчик: На участке между 
инкрементным датчиком частоты вращения двигателя (G1) и внешним датчиком перемещения 
(G2) могут находиться механические передающие элементы. Их передаточное отношение 
задается параметрами P231 (коэффициент ведомый/датчик)/P232 (коэффициент ведомый/
внешний датчик).

• Равноценные приводы:
Сигнал от датчика ведущего на входе X42 передается на другие ведомые через выход X43. 
Таким образом, все ведомые получают идентичные сигналы от датчика ведущего.

• Цепочка приводов:
Сигнал от внешнего датчика на входе X41 передается на следующий ведомый через выход 
X43. Таким образом, сигнал внешнего датчика становится сигналом датчика ведущего для 
следующего ведомого.

MOVIDRIVE®

ведомый

X15

M

G2

X41

X42

X43

G1
Датчик двигателя Передаточное число

редуктора i

Внешний датчик

X42 (следующий ведомый привод)

Датчик ведущего
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3 Монтаж

3.1 Инструкции по монтажу

• Максимально допустимая длина кабелей:
F между ведущим и ведомыми преобразователями: 10 м;
F между преобразователями и соответствующими инкрементными датчиками (MDV)/
резольверами (MDS): 100 м.

• Соединительные кабели инкрементных датчиков (на двигателе и выносных) и все кабели, 
соединяющие клеммы "имитатор инкрементного датчика", "вход от датчика ведущего" и 
"выход на инкрементный датчик":
Используйте экранированные кабели с попарно скрученными жилами (A и A, B и B, C и C)
(подключение инкрементных датчиков/резольверов → Инструкция по эксплуатации MOVIDRIVE® ).

• Команда разрешения на ведомом преобразователе в режиме синхронного управления:
DIØØ (X13:1) = "1" (/Блокировка регулятора), DIØ3 (X13:4) = "1" (Разрешение) и
DIØ1 (X13:2) = "1" (Направо) или DIØ2 (X13:3) = "1" (Налево).
Внимание: В режиме синхронного управления направление вращения для ведомого 
определяется соответствующими данными задающих импульсов, передаваемых от ведущего 
к ведомому.

• Если ведущий и ведомый приводы должны работать в одном направлении:
Вращение направо ведущего = вращение направо ведомого; назначение выводов выхода 
ведущего "Имитатор инкрементного датчика" и входа ведомого "Датчик ведущего" 
одинаковое.

01392ARU
* На устройствах версии 13 и выше имеется заводская перемычка X42:4 F X42:5, поэтому перемычка X14:4 F X14:5 не требуется.
Рис. 7. Соединение ведущий-ведомый при одинаковом направлении вращения

• Если ведущий и ведомый должны работать в противоположном направлении (например, выходные 
валы моторFредукторов с одинаковым числом ступеней направлены один напротив другого):
При подключении поменяйте местами каналы A/A и B/B между выходом ведущего "Имитатор 
инкрементного датчика" и входом ведомого "Датчик ведущего".

01393ARU
* На устройствах версии 13 и выше имеется заводская перемычка X42:4 F X42:5, поэтому перемычка X14:4 F X14:5 не требуется.
Рис. 8. Соединение ведущий-ведомый при противоположном направлении вращения

• На устройствах синхронного управления DRS11A версии 13 и выше имеются заводские перемычки 
X41:4 F X41:5 и X42:4 F X42:5. В этом случае соединение ведущего и ведомого через X14 F X42 
выполняется 9Fжильным кабелем без дополнительных мер. Для такого соединения компания SEW 
предлагает фабрично подготовленный кабель. При использовании устройств до 12Fй версии 
контакты X14:4 F X14:5 следует перемкнуть самостоятельно.
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3.2 Подключение преобразователей "MOVIDRIVE®  ведущий F MOVIDRIVE®  ведомый"

01369ARU
Рис. 9. Подключение преобразователей "MOVIDRIVE®  ведущий - MOVIDRIVE®  ведомый"
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X43:
Инкрементный датчик:
выход

Остановка двигателя
Реле: норм. разомкн.

Реле: норм. замкн.

X42:
Инкрементный датчик:
вход датчика ведущего

Синхронный пуск/стоп с
MDV в качестве ведомого

Синхронный пуск/стоп с
MDS в качестве ведомого

Вход TF
Общий вывод дв. сигналов

/Тормоз

Выходной каскад ВКЛ.
Выход +24 В

Вход +24 В
Общий вывод дв. сигналов

IN ; Автономный режимØ
INP1; Смещение 1
INP2; Смещение 2
INP3; Смещение 3
INP4; IPOS переменная H477.0plus

INP5; IPOS переменная H477.1plus

DCOM; Общий вывод X40:INP ... INP5Ø
VO24; 100 мА
OUT ; 50 мА; IPOS переменная H476.0Ø plus

OUT1; 50 мА; IPOS переменная H476.1plus

DGND

X41:
Инкрементный датчик:
вход внешнего датчика

Датчик ведущего:
инкрементный

датчик (MDV) или
резольвер (MDS)

Вход TF
Общий вывод двоичн. сигналов
/Тормоз

Контакт реле/Готов к работе*
Реле: норм. разомкн.
Реле: норм. замкн.

/Неисправность*
Выход +24 В
Вход +24 В
Общий вывод двоичн. сигналов

* 
За

во
дс

ка
я 

ус
та

но
вк

а

Имитатор
инкрементного

датчика

MOVIDRIVE ведущий
®

/Блокировка регулятора
Направо/Стоп*
Налево/Стоп*
Разрешение/Быстрый стоп*
DRS ВЕДУЩИЙ СТОИТ
DRS ЗАПУСК ВЕДОМОГО
Общий вывод X13:DI ... DI 5ØØ Ø
Выход +24 В
Общий вывод двоичн. сигналов
RSF485+
RSF485F

/Блокировка регулятора
Направо/Стоп*
Налево/Стоп*

Разрешение/Быстрый стоп*
n11/n21*

/Внешн. ошибка
Общ. выв. X13:DIØØ ... DIØ5

+24 В
Общий вывод дв. сигналов

RSF485+
RSF485F

MOVIDRIVE ведомый®

* Заводская установка

Датчик двигателя:
инкрементный датчик (MDV) или резольвер (MDS)
(подключение → Инструкция по эксплуатации
MOVIDRIVE )®

Имитатор инкрементного
датчика

Контроль обрыва связи

На устройствах синхронного управления DRS11A версии 13 и
выше имеются заводские перемычки X41:4 F X41:5 и X42:4 F X42:5.
В этом случае соединение ведущего и ведомого через X14 F X42
выполняется 9Fжильным кабелем без дополнительных мер.
При использовании устройств до 12Fй версии контакты
X14:4 F X14:5 следует перемкнуть самостоятельно.
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3.3 Подключение преобразователей "MOVITRAC®  31C ведущий F MOVIDRIVE®  ведомый"

01511ARU
Рис. 10. Подключение преобразователей "MOVITRAC®  31C ведущий - MOVIDRIVE®  ведомый"
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INP ; Автономный режимØ
INP1; Смещение 1
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INP4; IPOS переменная H477.0plus

INP5; IPOS переменная H477.1plus

DCOM; Общий вывод X40:INP .. INP5Ø .
VO24; 100 мА
OUT ; 50 мА; IPOS переменная H476.0Ø plus

OUT1; 50 мА; IPOS переменная H476.1plus
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X41:
Инкрементный датчик:
вход внешнего датчика

X42:
Инкрементный датчик:
вход датчика ведущего

X43:
Инкрементный датчик:
выход

A
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C

5 В (питание датчика)
5 В (изм. элемент)
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Датчик ведущего

MOVITRAC 31C ведущий®

Налево/Стоп*
Разрешение/Быстрый стоп*

/Внешн. ошибка
Общий вывод 41 F 47

0V24
Тормоз

ВРАЩ. ПОЛЕ ВКЛ.

n11(n13)*
n12(n13)*

Набор парам. 1/2*
Сброс*

Общий вывод 48 F 51
0V24

ВРАЩ. ПОЛЕ ВЫКЛ.
Iоп*

RSF485+
RSF485F

/Блокировка регулятора
Направо/Стоп*
Налево/Стоп*
Разрешение/Быстрый стоп*
DRS ВЕДУЩИЙ СТОИТ
DRS ЗАПУСК ВЕДОМОГО
Общий вывод X13:DI ... DI 5ØØ Ø
Выход +24 В
Общий вывод двоичн. сигналов
RSF485+
RSF485F

MOVIDRIVE ведомый
®

Вход TF
Общий вывод двоичн. сигналов
/Тормоз

Контакт реле /Готов к работе*
Реле: норм. разомкн.
Реле: норм. замкн.

/Неисправность*
Выход +24 В
Вход +24 В
Общий вывод двоичн. сигналов

* Заводская установка

Датчик двигателя:
инкрементный датчик (MDV)
или резольвер (MDS)

(подключение → Инструкция по
эксплуатации MOVIDRIVE

)®

Контроль обрыва связи

Имитатор инкрементного датчика

Синхронный
пуск/стоп
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3.4 Подключение "Инкрементный датчик в качестве ведущего F MOVIDRIVE®  ведомый"

01512ARU
Рис. 11. Подключение "Инкрементный датчик в качестве ведущего - MOVIDRIVE®  ведомый"
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Общий вывод X13:DI ... DI 5ØØ Ø
Выход +24 В
Общий вывод двоичн. сигналов
RSF485+
RSF485F

MOVIDRIVE ведомый®

Вход TF
Общий вывод двоичн. сигналов
/Тормоз

Контакт реле /Готов к работе*
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Реле: норм. замкн.

/Неисправность*
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Вход +24 В
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X42:
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X43:
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* Заводская установка

Датчик двигателя:
инкрементный датчик (MDV) или
резольвер (MDS)
(подключение → Инструкция по
эксплуатации MOVIDRIVE )®

Имитатор инкрементного датчика

эксплуатации MOVIDRIVE
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3.5 Функциональное описание клемм устройства синхронного управления DRS11A

* На устройствах синхронного управления DRS11A версии 13 и выше имеются заводские перемычки
X41:4 F X14:5 и X42:4 F X42:5.

ПРИМЕЧАНИЕ:

Двоичные входы INØ ... IN3 и двоичные выходы OUT ... OUT1 имеют фиксированное назначение
(см. выше) и программированию не подлежат. 

Клемма Функция

X40:
1 INØ: Автономный режим

Сигнал "0" = синхронный режим
Сигнал "1" = автономный режим

2 IN1: Смещение 1 Сигнал "0" = нет смещения; при подаче сигнала "1" на IN1, 
IN2 или IN3 активизируется Смещение 1, 2 или 3 (P225, 
P226 или P227). Значения смещения не комбинируются. 
Если IN1, IN2 и IN3 одновременно получают сигнал "1", то 

активен IN1.

3 IN2: Смещение 2

4
IN3: Смещение 3

5 IN4: Переменная H477.0 системы 
IPOSplus

Уровень сигналов на IN4 и IN5 считывается с помощью 
переменных H477 системы IPOSplus.6 IN5: Переменная H477.1 системы 

IPOSplus

7 DCOM Общий вывод для X40:1 ... X40:6

8 VO24 Выход напряжения +24 В, макс. 100 мА

9 OUTØ: Переменная H476.0 системы 
IPOSplus

Уровень сигналов на OUTØ и OUT1 считывается и задается с 
помощью переменных H476 системы IPOSplus.10 ВЫХ1: Переменная H476.1 системы 

IPOSplus

11 DGND Общий вывод для двоичных сигналов

X41:/X42: 1 Канал сигнала A Вход сигналов от инкрементного датчика: внешнего датчика 
(X41:)

или датчика ведущего (X42:)
Используйте только TTLFдатчики на 5 В с характеристиками 
сигнала RSF422. Датчики на 24 В= могут питаться напрямую 

от X41:9 или X42:9. При использовании датчиков на 5 В= 
необходимо включить между X41/X42 и датчиком

блок питания DWI11A на 5 В.
Последовательность каналов A → B означает вращение 
направо, если смотреть со стороны вала двигателя, т. е. 

сигнал A следует раньше сигнала B.

2 Канал сигнала B

3 Канал сигнала C

4 Общий вывод DGND*

5 Общий вывод DGND

6 Канал сигнала A

7 Канал сигнала B

8 Канал сигнала C

9 VO24 Питание 24 В для датчика, макс. 180 мА

X43: 1 Канал сигнала A

Выход сигналов на инкрементный датчик
Если P230 "Внешний датчик = ВЫКЛ." или "РАВНОЦЕННЫЕ", 

то
число импульсов такое же, как на входе X42.
Если P230 "Внешний датчик = ЦЕПОЧКА", то

число импульсов такое же, как на входе X41.

2 Канал сигнала B

3 Канал сигнала C

4 Нормально замкнутый

5 Общий вывод DGND

6 Канал сигнала A

7 Канал сигнала B

8 Канал сигнала C

9 Нормально замкнутый F
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4 Ввод в эксплуатацию

4.1 Введение

На следующем примере описывается процедура ввода в эксплуатацию приводов двухстоечного 
подъемного устройства в режиме синхронного управления.

Приводы оснащены одинаковыми редукторами с одинаковым передаточным числом. 
Номинальная мощность двигателей и преобразователей совпадает. Для обоих приводов 
вращение вала двигателя направо соответствует перемещению подъемного устройства вверх. 
Т. е. для соединения "ведущий X14 F ведомый X42" можно использовать фабрично 
подготовленный кабель "ведущийFведомый" компании SEW (номер заказа 814 344 7).

01513ARU
Рис. 12.  Двухстоечное подъемное устройство

Ведущий привод: Трехфазный асинхронный двигатель с установленным 
инкрементным датчиком типа EV1R и тормозом

Ведущий преобразователь: MOVIDRIVE®  MDV60A; режим работы VFCFnFРЕГУЛИР. (CFC) без 
дополнительного устройства

Ведомый привод: Трехфазный асинхронный двигатель с установленным 
инкрементным датчиком типа EV1R и тормозом

Ведомый преобразователь: MOVIDRIVE®  MDV60A; режим работы VFCFnFРЕГУЛИР. & СИНХР. 
(CFC & СИНХР.) с дополнительным устройством синхронного 
управления DRS11A

ПРИМЕЧАНИЕ:
Если вместо MOVIDRIVE®  MDV60A с трехфазным асинхронным двигателем (D/DT/DV или CT/CV) 
используется MOVIDRIVE®  MDS60A с синхронным двигателем с возбуждением от постоянных 
магнитов (DFY), то для ведущего следует установить режим работы SERVO, а для ведомого F 
SERVO & СИНХР. В остальном процедура ввода в эксплуатацию такая же, как и для MOVIDRIVE®  MDV.

Ведущий Ведомый

Инкрементный датчик
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4.2 Краткое описание процедуры ввода в эксплуатацию

На следующей схеме показана процедура ввода в эксплуатацию:

02180ARU
Рис. 13. Структурная схема ввода в эксплуатацию

→ раздел 4.3

→ раздел 4.4.1

→ раздел 4.4.2

→ раздел 4.4.3

→
раздел 4.5

Проверка сигналов датчика
F Функцией "DRS " обнулите имеющееся угловое отклонениеУСТАНОВКА НУЛЕВОЙ ТОЧКИ

F В параметре P700 ведомого установите синхронный режим работы.
Для MDV: VFCFnFРЕГУЛИР. & СИНХР. или CFC & СИНХР.
Для MDS: SERVO & СИНХР.

F Заблокируйте ведомый преобразователь (/БЛОКИРОВКА РЕГУЛЯТОРА DI = "0")ØØ

F Светодиод "SYNC" (зеленый) должен загореться. В противном случае проверьте связь

Синхронный режим работы отсоединенных ведущего и ведомого приводов
F Функцией "DRS " обнулите имеющееся угловое отклонениеУСТАНОВКА НУЛЕВОЙ ТОЧКИ

F Разблокируйте ведомый преобразователь и включите ведущий привод. Ведомый следует

Установка параметров режима синхронного управления
F Установите коэффициенты ведущий/редуктор (P221) и ведомый/редуктор (P222)

с передаточным числом редукторов.в соответствии

Синхронный режим работы установленных ведущего и ведомого приводов
F Установите и отцентрируйте приводы.
F Функцией "DRS " обнулите имеющееся угловое отклонениеУСТАНОВКА НУЛЕВОЙ ТОЧКИ

F Разблокируйте приводы.
F Проверьте, не выходит ли угловое отклонение за пределы допустимого диапазона при

MX_SCOPE или зеленый светодиод "SYNC").разгоне (→
F Оптимизируйте PFусиление (P220).

Подготовительные работы

Отсоедините приводы от машины!
F Проверьте подключение, назначение выводов и предохранительные устройства.
F
F Отдельно введите в эксплуатацию ведущий и ведомый приводы в режиме регулирования

F Запрограммируйте двоичные входы и выходы в соотв. с конкретными услов. применения.
F Запустите оба привода и проверьте их работу в режиме регулирования частоты вращения.

частоты вращения.

между ведущим и ведомым.

и включите ведущий привод.

ведомого с имитатором датчика ведущего.

между ведущим и ведомым.

за ведущим.

между едущим и ведомым.



20 MOVIDRIVE®  Устройство синхронного управления DRS11A

4 Ввод в эксплуатацию

4.3 Подготовительные работы

Убедитесь в том, что

• подключение,
• назначение выводов
• и предохранительные устройства
реализованы правильно и в соответствии с условиями применения.

Отсоедините приводы от машины, чтобы оба привода могли работать независимо друг от друга 
(без механического соединения). Это предотвратит возможные повреждения установки изFза 
непредвиденных перемещений при вводе приводов в эксплуатацию в режиме синхронного 
управления.

• Отдельно введите в эксплуатацию ведущий и ведомый приводы в режиме работы 
VFCFnFРЕГУЛИРОВАНИЕ или CFC (→ P700) в соответствии с указаниями Инструкции по 
эксплуатации MOVIDRIVE®.

• Запрограммируйте функции клемм ведущего и ведомого в соответствии с конкретными 
условиями применения.

• Запустите оба привода и проверьте их работу в режиме регулирования частоты вращения.

4.4 Активизация режима синхронного управления

4.4.1 Проверка сигналов датчика

• Обнулите имеющееся угловое отклонение (зеленый светодиод "SYNC" горит) между ведущим 
и ведомым:

F Запрограммируйте один из двоичных входов ведомого преобразователя на функцию 
"Установка нулевой точки DRS". Функция активна, если сигнал = "1".

F Переключите этот двоичный вход в последовательности "0"→"1"→"0", зеленый светодиод 
"SYNC" гаснет.

• Активизируйте устройство синхронного управления на ведомом, установив в параметре P700 
"Режим работы" значение VFC & СИНХР. или CFC & СИНХР. Все параметры устройства 
синхронного управления пока оставьте без изменения (сохраняется заводская установка).

• Заблокируйте ведомый преобразователь с помощью DI00 = "0" (блокировка регулятора).

• Включите только ведущий привод, наблюдая за зеленым светодиодом "SYNC" на DRS11A. 
Светодиод должен загореться через короткое время после начала движения ведущего. 

Если светодиод не загорается, проверьте связь ведомого с имитатором датчика ведущего. 
В этом случае ведомый не получает данных перемещения от ведущего.

4.4.2 Синхронный режим работы двух отсоединенных приводов

• Обнулите угловое отклонение (зеленый светодиод "SYNC" горит) между ведущим и ведомым:

F Запрограммируйте один из двоичных входов ведомого преобразователя на функцию 
"Установка нулевой точки DRS". Функция активна, если сигнал = "1".

F Переключите этот двоичный вход в последовательности "0"→"1"→"0", зеленый светодиод 
"SYNC" гаснет.

• Разблокируйте ведомый преобразователь следующим образом:

F DIØØ = 1 (отмена блокировки регулятора)
F DIØ1 = 1 (вращение направо)
F DIØ3 = 1 (разрешение)
F X40.1 = 0 (отмена автономного режима)

• Включите ведущий привод, за ним последует ведомый привод.
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4.4.3 Установка параметров режима синхронного управления

• Задание коэффициентов редукции ведущего и ведомого (P221 и P222).

F Для параметров P221 и P222 можно оставить значения заводской установки (= 1), если 
используются одинаковые редукторы и промежуточные передачи с одинаковым 
передаточным числом.

F При любой иной конфигурации следует определить P221 и P222 по следующей формуле:

AM, AS → разрешение датчика ведущего и ведомого приводов соответственно
iM, iS → передаточное число редуктора ведущего и ведомого приводов соответственно
ivM, ivS → передаточное число промежуточной передачи ведущего и ведомого приводов

соответственно
UM, US → окружность выходного элемента ведущего и ведомого приводов соответственно

• Разблокируйте ведущий и ведомый преобразователи. Оба привода должны работать в 
режиме угловой синхронизации.

4.5 Проверка работы установленных приводов в синхронном режиме

• Установите оба привода на машину и отцентрируйте их положение друг относительно друга.

• Обнулите угловое отклонение, используя функцию "Установка нулевой точки DRS" 
(→ раздел 4.4.1).

• Разблокируйте оба привода в соответствии со схемой подключения (→ раздел 3.2).

• Во время работы приводов проследите за зеленым светодиодом "SYNC" на устройстве 
синхронного управления. С помощью этого индикатора можно определить текущее угловое 
отклонение между ведущим и ведомым.

F Если во время разгона или замедления зеленый светодиод "SYNC" загорается, то угловое 
отклонение выходит за пределы допуска, установленного параметром P514.

F Точное угловое отклонение можно зафиксировать и определить с помощью 
ПО MX_SCOPE.

• Оптимизируйте PFусиление для устройства синхронного управления (P220) следующим 
образом:

F Нагрузите установку максимально допустимой рабочей нагрузкой.

F Постепенно увеличивая значение P220 с малым приращением (1 F 2 ед.), следите за 
характером работы ведомого.

F Увеличивайте значение P220, пока ведомый привод не начнет вибрировать.

F Затем уменьшите P220 на 15 %, полученный результат и является необходимым 
значением для P220.

Более точного результата можно добиться с помощью ПО MX_SCOPE.

• Скорректируйте параметры контроля за режимом синхронного управления в соответствии с 
конкретными условиями применения.

P221
P222
-------------

AM iM•

AS iS•
---------------------

ivM
ivS
---------•

US
UM
---------•=
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4.6 Примеры расчета параметров P221 и P222

4.6.1 Пример 1

На данном примере показана работа двух цепных транспортеров в синхронном режиме. Это 
случай передачи усилия без проскальзывания и различными передаточными числами 
редукторов. Использование внешнего датчика перемещения не обязательно, поскольку в 
случаях передачи усилия без проскальзывания данные перемещения могут быть рассчитаны по 
сигналам датчика двигателя.

02267ARU
Рис. 14. Два цепных транспортера

Цель расчета: определить отношение дискретности датчиков ведущего и ведомого приводов.

Данные для расчета:

Ведущий привод:
K87 DT100 L4 BM ES1 (с датчиком двигателя)
Передаточное число редуктора:

Ведомый привод:
KA67 DT100 LS4 BM ES1 (с датчиком двигателя)

Передаточное число редуктора:

Данные по числу зубьев отдельных пар шестерен можно получить в официальном представительстве компании SEW.

Разрешение инкрементного датчика: Разрешение инкрементного датчика:

Инкрементные датчики выдают 1024 импульса на оборот. В преобразователе число импульсов датчика умножается на 4.

Звездочка (промежуточная передача): Звездочка (промежуточная передача):

Расчет:

Для данного примера необходимо ввести следующие значения: P221 = 3420928 и P222 = 4282875.

С датчиком двигателя

iM 36.52 40 33• 83•
25 8• 15•
-----------------------------= =

iS 48.77 47 33• 81•
23 8• 14•

-----------------------------= =

AM 1024 Инкр.
Об.

-------------• 4• 4096 Инкр.
Об.

-------------•= = AS 1024 Инкр.
Об.

-------------• 4• 4096 Инкр.
Об.

-------------•= =

Модуль mM 5=

КолFво зубьев ZM 15=

UM mM ZM•=

Модуль mS 4=

КолFво зубьев ZS 20=

US mS ZS•=

Дискретность ведущего Инкр.
мм

-------------
AM iM•

π mM• ZM•
--------------------------------= Дискретность ведомого Инкр.

мм
-------------

AS iS•

π mS• ZS•
----------------------------=

P221
P222
-------------

AM iM•

π mM• ZM•
--------------------------------

AS iS•

π mS• ZS•
----------------------------

---------------------------------
AM iM•

AS iS•
---------------------

mS ZS•

mM ZM•
-----------------------•= =

P221
P222
-------------

4096 40 33• 83•
25 8• 15•

-----------------------------•

4096 47 33• 81•
23 8• 14•

-----------------------------•
----------------------------------------------- 4 20•

5 15•
--------------• 85523200

107071875
---------------------------= =

P221
P222
------------- 3420928

4282875
---------------------=
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4.6.2 Пример 2, использование внешнего датчика перемещения

На данном примере показана работа двух ленточных транспортеров в синхронном режиме. Это случай 
передачи усилия через силу трения и одинаковыми передаточными числами редукторов. При передаче 
усилия через силу трения точный расчет данных перемещения по сигналам датчика двигателя 
невозможен, поэтому необходимо использование датчика ведущего на первой ленте и внешнего 
датчика на второй ленте. Датчик двигателя и внешний датчик имеют различное разрешение.

02275ARU
Рис. 15. Два ленточных транспортера

Для активизации внешнего датчика перемещения необходимо установить для P230 "Внешний датчик" значение 
"РАВНОЦЕННЫЕ" или "ЦЕПОЧКА". В этом случае для управления ведомым приводом в синхронном режиме будут 
использоваться сигналы внешнего датчика. При этом сигналы датчика двигателя ведомого привода не задействуются для 
управления в синхронном режиме, а используются для регулирования частоты вращения ведомого привода.
И датчик ведущего, и внешний датчик устанавливаются непосредственно на ленту. Это должны быть одинаковые датчики 
с одинаковой промежуточной передачей. Диаметр ленточных барабанов одинаковый, поэтому и дискретность (инкр./мм) 
датчика ведущего и внешнего датчика также одинакова. Для параметров P221 и P222 следует установить значение 1.
При использовании внешнего датчика его дискретность необходимо согласовать с дискретностью датчика двигателя 
ведомого привода. Это можно сделать с помощью параметров P231 "Коэффициент ведомый/датчик" и P231 
"Коэффициент ведомый/внешний датчик".

Датчик двигателя ведомого привода: K47 DT100 L4 BM ES1 Внешний датчик:

Передаточное число редуктора: Промежуточная передача:

Разрешение инкрементного датчика (датчик двигателя): Разрешение инкрементного датчика (внешний датчик):

Барабан ленточного транспортера: Контактный ролик внешнего датчика:

Расчет:

Для данного примера необходимо ввести следующие значения: P231 = 243 и P232 = 176.

SEWSEW

d
M

dS

Ведущий Ведомый с датчиком двигателя

Датчик ведущего

Выносной датчик
перемещения

iM 7.36 38 27• 69•
23 19• 22•
-----------------------------= =

iV_S 2=

AM 1024 Инкр.
Об.

-------------• 4• 4096 Инкр.
Об.

-------------•= = AS 2048 Инкр.
Об.

-------------• 4• 8192 Инкр.
Об.

-------------•= =

dM 200 мм=

UM π dM•=

dS 150 мм=

US π dS•=

Дискр. дат. дв. ведомого привода Инкр.
мм

-------------
AM iM•

π dM•
---------------------= Дискретность внеш. датчика Инкр.

мм
-------------

AS iV_S•

π dS•
------------------------=

P232
P231
-------------

AS iV_S•

π dS•
------------------------

AM iM•

π dM•
---------------------

-------------------------
AS iV_S•

AM iM•
------------------------

dM
dS
--------•= =

P232
P231
------------- 8192 2•

4096 38 27• 69•
23 19• 22•
-----------------------------•

----------------------------------------------- 200
150
---------• 769120

1061910
---------------------= =

P232
P231
------------- 176

243
---------=
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5 Параметры

Пояснения к параметрам: значения заводской установки параметров подчеркнуты.

Параметры следует изменять только при ЗАБЛОКИРОВАННОМ преобразователе (= выходной 
каскад отключен). 

5.1 Соотношение между значениями параметров и частотой вращения выходного вала

Для регулируемых параметров (P224, P225, P226, P227, P510, P511, P512, P514) вводится число 
инкрементов (приращений), соответствующее угловому отклонению (например, в качестве 
допустимого отклонения или смещения) между ведущим и ведомым приводом. Это число 
находится в зависимости от значения, которое преобразователь рассчитывает на основе 
полученных импульсов датчика. Число импульсов датчика в преобразователе умножается на 4.
Вводимое число инкрементов рассчитывается исходя из углового отклонения вала двигателя по 
следующей формуле; при этом угловое отклонение вала двигателя определенным образом 
соответствует числу оборотов двигателя (например, 180° = 0,5 оборота двигателя):

Вводимое число инкрементов = число оборотов двигателя x 4 x число импульсов 
инкрементного датчика

Пример:

Если подача сигнала "/ЗАПАЗДЫВАНИЕ DRS" необходима при отклонении между ведущим и 
ведомым в 5 оборотов вала двигателя (при использовании инкрементных датчиков с 1024 
инкрементами на оборот), то значение для P512 "Предел погрешности запаздывания" 
рассчитывается следующим образом:
Вводимое для счетчика значение Z = 5 x 4 x 1024 = 20 480

Это значение можно рассчитать и относительно числа оборотов выходного вала редуктора:

Число оборотов вала двигателя = число оборотов выходного вала редуктора x iредуктора

Кроме частоты вращения вала двигателя и передаточного числа редуктора на фактическую 
частоту вращения рабочей машины влияет и промежуточная передача; в этом случае число 
оборотов двигателя рассчитывается следующим образом:

Число оборотов вала двигателя = число оборотов на выходе промежуточной передачи 
x iредуктора x iпромеж. передачи

5.2 Сигнальные функции

Предусмотрены сигналы для следующих режимов работы:

• Световая индикация через светодиод "SYNC" (зеленый) с учетом P514 "Счетчик светодиодной 
индикации":
Светодиод "SYNC" отражает текущую максимальную разность положений ведущего и 
ведомого, возникающую при вводе в эксплуатацию:
ВКЛ. = угловая разность > значения P514
ВЫКЛ. = угловая разность < значения P514

• Световая индикация режима работы "АВТОНОМНЫЙ РЕЖИМ ВЕДОМОГО" через светодиод 
"OFF" (красный):
ВКЛ. = ведомый автономен
ВЫКЛ. = ведомый в синхронном режиме

• Сигнал о состоянии "DRS ВЕДОМЫЙ В ПОЗИЦИИ":
F через один из программируемых двоичных выходов (P60_/P61_)

• Сигнал "/ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ DRS":
F через один из программируемых двоичных выходов (P60_/P61_)

• Сигнал о неисправности "/ЗАПАЗДЫВАНИЕ DRS":
F через один из программируемых двоичных выходов (P60_/P61_)
F с различной реакцией привода на ошибку (P834)
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При работе в режиме синхронного управления используются следующие параметры.

(Полный перечень параметров → Руководство/Инструкция по эксплуатации MOVIDRIVE® )

Следующие функции при работе с DRS11A не активизируются (не работают):
• Выбор набора параметров;

При использовании устройства синхронного управления переключение на набор 
параметров 2 в режимах работы VFCFnFРЕГУЛИРОВАНИЕ, CFC и SERVO невозможно.

• Параметр P75_ "Функция ведущий/ведомый" не активен.

Пар. Функция Диапазон настройки
Заводская установка

После ввода 
в экспл.

Описание

22_ Регулирование в синхронном режиме (только набор параметров 1)

220 PFусиление (DRS) 1 ... 10 ... 200 Усиление сигналов устройства синхронного 
управления ведомого привода

221 Коэффициент редукции 
ведущего

1 ... 3 999 999 999 Введите коэффициенты передаточных узлов 
(включая промежуточную передачу, 
Ø приводной шестерни и т. п.)222 Коэффициент редукции 

ведомого
1 ... 3 999 999 999

223 Выбор режима 1/2/3/4/5/6/7/8 Выберите режим работы
224 Счетчик ведомого F99 999 999 ... F10/

10 ... 99 999 999 инкр.
Угловое отклонение или предельные 
значения для режимов 3, 4 и 5.

225 Смещение 1 F32 767 ... F10/10 ... 32 767 инкр. Режим 6: значения угловой разности, на 
которые настраивается ведомый во время 
получения сигнала "1" на X40:2 ... X40:4.
Режим 7: постоянное значение углового 
отклонения.

226 Смещение 2 F32 767 ... F10/10 ... 32 767 инкр.
227 Смещение 3 F32 767 ... F10/10 ... 32 767 инкр.

23_ Режим синхронного управления с внешним датчиком перемещения

230 Внешний датчик 
перемещения

ВЫКЛ./РАВНОЦЕННЫЕ/ЦЕПОЧКА Равноценные: сигнал внешнего датчика 
ведущего параллельно передается всем 
ведомым.
Цепочка: сигнал внешнего датчика ведущего 
передается только первому ведомому. 
Второй ведомый получает сигнал внешнего 
датчика ведомого от 1Fго ведомого и т. д.

231 Коэффициент ведомый/
датчик

1 ... 1000 Передаточное отношение участка ведомого 
привода между датчиком двигателя и 
внешним датчиком232 Коэффициент ведомый/

внешний датчик
1 ... 1000

24_ Синхронный режим с сокращением отставания

240 Частота вращ. при переходе 
в синхр. режим

0 ... 1500 ... 5000 об/мин

241 Темп перехода в синхр. 
режим

0 ... 2 ... 50 с Темп перехода в синхронный режим 
определяется моментом инерции нагрузки 
ведомого привода. Значение темпа 
корректируется при вводе в эксплуатацию.

51_ Контроль режима синхронного управления

510 Допустимое отклонение 
положения ведомого

10 ... 25 ... 32 768 инкр.

511 Предупр. сигнал погрешности 
запаздывания

50 ... 99 999 999 инкр.

512 Предел погрешности 
запаздывания

100 ... 4000 ... 99 999 999 инкр.

513 Задержка сигнала о 
запаздывании

0 ... 1 ... 99 с

514 Счетчик светодиодной 
индикации

10 ... 100 ... 32 768 инкр.

515 Задержка сигнала о выходе 
в позицию

5 ... 10 ... 2000 мс

60_
61_

Двоичные входы Дополнительные функции для DRS
F УСТАНОВКА НУЛ. ТОЧКИ DRS
F DRS ЗАПУСК ВЕДОМОГО
F DRS ОБУЧЕНИЕ
F DRS ВЕДУЩИЙ СТОИТ

→ раздел 3.2

62_
63_

Двоичные выходы F /ПРЕДУПР. DRS
F /ЗАПАЗД. DRS
F DRS ВЕДОМ. В ПОЗИЦ.

→ раздел 3.2

83_ Реакция на ошибки

834 Реакция на ПОГРЕШН. 
ЗАПАЗД.

АВАР. ОСТ./НЕИСПРАВН.
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5.3 Пояснения к параметрам

22_ Регулирование в синхронном режиме (только набор параметров 1)

220 PFусиление (DRS)
Диапазон настройки: 1 ... 10 ... 200
Усиление сигналов устройства синхронного управления ведомого привода. Эта функция определяет 
характер регулирования ведомого в зависимости от угловой разности относительно положения 
ведущего. Чем больше установленное значение PFусиления, тем быстрее сокращается угловая разность 
положений (но и тем больше склонность привода к автоколебаниям). Этого следует избегать, поскольку 
постоянная смена двигательного и генераторного режима излишне нагружает тормозной резистор 
преобразователя.

221/222 Коэффициент редукции ведущего / коэффициент редукции ведомого
Диапазон настройки: 1 ... 3 999 999 999
Данная настройка необходима только для ведомого преобразователя. С помощью этих параметров 
устанавливается соотношение между значениями, измеренными при перемещении ведущего и ведомого 
приводов. Следует учитывать, что измерение перемещения ведущего и ведомого приводов с помощью 
датчиков двигателей возможно только при передаче усилия без проскальзывания. Это соотношение 
обусловлено следующими факторами:
1. Точное передаточное число редуктора ведущего и ведомого приводов. Необходимо учитывать 
передаточное отношение каждой

отдельной ступени редуктора. Эти данные указаны в спецификации редуктора.
2. Передаточное число промежуточных передач.
Во все вариантах применения, где передача усилия с вала двигателя на рабочую машину происходит 
через силу трения, т. е. имеется вероятность проскальзывания, необходимо измерение перемещения с 
помощью дополнительного датчика.
Этот инкрементный датчик монтируется без проскальзывания в контакте с подвижной частью рабочей 
машины (выносится на участок машины) и далее обозначается как внешний датчик.
Для однотипных приводов (одинаковое i) в обоих параметрах устанавливается значение 1.

223 Выбор режима
Диапазон настройки: 1/2/3/4/5/6/7/8
Выбор режима определяет реакцию ведомого на сигнал перехода в автономный режим.
Сигнал "0" на клемме X40:1 (INØ) активизирует синхронный режим.
В автономном режиме (X40:1 = "1") ведомый не получает уставку от ведущего. В этом случае активен 
источник уставок, заданный в параметре P100. Ведущий и ведомый работают не синхронно.

Режим Функция Описание X40:1 X40:2...
X40:4

Счетчик 
ведомого 
(P224)

"OFF" 
(красF
ный)

1 Автономный
режим
F ограничение по

времени
через X40:1

F с новой точкой
отсчета

X40:1 = "1" активизирует автономный режим
X40:1 = "0" активизирует синхронный режим
Счетчик ведомого (P224) и внутренний дифференциальный 
счетчик отключены. После завершения автономного режима 
текущее положение ведомого принимается за новую точку 
отсчета его положения относительно ведущего. Угловая 
разность, накопившаяся в автономном режиме, не 
уменьшается до нуля.

актиF
вен

не активен не активен ВКЛ.

2 Автономный
режим
F ограничение по 

времени
через X40:1

X40:1 = "1" активизирует автономный режим
X40:1 = "0" активизирует синхронный режим
Счетчик ведомого (P224) не активен, а внутренний 
дифференциальный счетчик активен. После завершения 
автономного режима накопившаяся угловая разность 
уменьшается до нуля. Ведомый работает синхронно 
ведущему, сохраняя прежнее положение относительно него.

актиF
вен

не активен не активен ВКЛ.

3 Автономный
режим
F ограничение по

времени
 через X40:1
F с новой точкой

отсчета

X40:1 = "1" активизирует автономный режим
X40:1 = "0" активизирует синхронный режим
При переходе в автономный режим (X40:1 → "1") текущее 
положение ведомого (относительно ведущего) фиксируется 
во внутреннем дифференциальном счетчике. При 
завершении автономного режима (X40:1 → "1") ведомый 
синхронизируется по этой сохраненной позиции плюс 
смещение со знаком, установленное в P224. Тем самым 
ведомый получает новую точку отсчета своего положения 
относительно ведущего.

актиF
вен

не активен активен ВКЛ.

4 Автономный
режим
F ограничение

значением
параметра P224

Сигнал "1" на X40:1 (длительность импульса > 100 мс) 
активизирует запуск автономного режима. Когда угловая 
разность достигает значения, заданного в P224, автономный 
режим автоматически завершается, а накопившаяся угловая 
разность уменьшается до нуля. Ведомый работает синхронно 
ведущему, сохраняя прежнее положение относительно него.

актиF
вен

не активен активен ВКЛ.
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224 Счетчик ведомого [инкр.]
Диапазон настройки: F99 999 999 ... F10/10 ... 99 999 999
Счетчиком ведомого называется его угловое отклонение относительно положения ведущего, 
активизируемое в режимах 3, 4 и 5. В отличие от смещения, это угловое отклонение можно 
скорректировать с помощью функции "Обучение". В зависимости от выбранного режима значение 
счетчика используется в качестве предельного значения для автономного режима или задает для 
ведомого постоянное угловое отклонение относительно ведущего, т. е. новую точку отсчета.
В режиме 3 после завершения автономного режима счетчик ведомого задает новую точку отсчета 
положения ведомого относительно ведущего. При положительном знаке счетчика ведомого эта новая 
точка отсчета лежит впереди положения ведущего по направлению вращения, а при отрицательном F 
позади.
В режиме 4 значение счетчика ведомого используется в качестве предельного значения для углового 
отклонения. Если в автономном режиме ведомый достигает заданной угловой разности (значение P224), 
то он автоматически возвращается к своей прежней точке отсчета относительно ведущего. Это 
происходит независимо от положения ведомого при выходе из автономного режима: либо ведомый 
опережает ведущего (уставка ведомого больше), либо он отстает от ведущего (уставка ведомого 
меньше). Полярность уставки и счетчика ведомого должна быть одинаковой.
В режиме 5 счетчик ведомого, как и в режиме 3, задает новую точку отсчета положения ведомого 
относительно ведущего. При положительном знаке счетчика ведомого эта новая точка отсчета лежит 
впереди положения ведущего по направлению вращения, а при отрицательном F позади. При выходе в эту 
точку ведомый автоматически синхронизируется с ведомым. Условием этого является получение 
ведомым в автономном режиме соответствующей уставки.
В режиме 8 счетчик ведомого, как и в режиме 3, задает новую точку отсчета положения ведомого 
относительно ведущего. Перед назначением новой точки отсчета внутренний счетчик углового 
отклонения обнуляется.

Значение счетчика ведомого вводится со знаком:
• Значение "без знака" Ведомый опережает ведущего; значение прибавляется к значению прежней 

точки отсчета = смещение с опережением.
• Значение "F": Ведомый следует за ведущим; значение вычитается из значения прежней

точки отсчета = смещение с отставанием.

5 Автономный
режим
F ограничение

значением
параметра P224

F с новой точкой
отсчета

Сигнал "1" на X40:1 (длительность импульса > 100 мс) 
активизирует запуск автономного режима. Когда угловая 
разность достигает значения, заданного в P224, автономный 
режим автоматически завершается. При переходе ведомого 
в синхронный режим накопившаяся угловая разность не 
уменьшается до нуля, а сохраняется в качестве новой точки 
отсчета положения ведомого относительно ведущего. Знак 
уставки в параметре P224 определяет положение новой 
точки отсчета относительно положения ведущего (впереди 
положения ведущего или позади него по направлению 
вращения).

актиF
вен

не 
активен

активен ВКЛ.

6 Синхронный режим
F со случайным

угловым
отклонением
(Смещение)

Ведомый работает со смещением P225 относительно 
ведущего.

"1" X40:2="1" не активен ВКЛ.

Ведомый работает со смещением P226 относительно 
ведущего.

"1" X40:3="1"

Ведомый работает со смещением P227 относительно 
ведущего.

"1" X40:4="1"

7 Синхронный режим
F с постоянным

угловым
отклонением
(Фазовая
коррекция)

Ведомый работает со смещением P225 относительно 
ведущего.

"1" X40:2="1" не активен ВКЛ.

Ведомый работает со смещением P226 относительно 
ведущего.

"1" X40:3="1"

Ведомый работает со смещением P227 относительно 
ведущего.

"1" X40:4="1"

8 Автономный
режим
F ограничение по

времени
через X40:1

F с новой точкой
отсчета

X40:1 = "1" активизирует автономный режим
X40:1 = "0" активизирует синхронный режим
При завершении автономного режима (X40:1 → "0") 
внутренний дифференциальный счетчик обнуляется, и 
ведомый синхронизируется по угловому положению 
относительно ведущего, заданному в P224. Тем самым 
ведомый получает новую точку отсчета своего положения 
относительно ведущего, а именно значение в P224.

актиF
вен

не 
активен

активен ВКЛ.

Режим Функция Описание X40:1 X40:2...
X40:4

Счетчик 
ведомого 
(P224)

"OFF" 
(красF
ный)
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225 Смещение 1 [инкр.] (X40:2)
226 Смещение 2 [инкр.] (X40:3)
227 Смещение 3 [инкр.] (X40:4)

Диапазон настройки: F32 767 ... F10/10 ... 32 767 инкр.; активны только в режиме 6 или 7!
Для режима 6 (случайное угловое отклонение):
Три отдельно устанавливаемых значения угловой разности, на которые настраивается ведомый во время 
получения сигнала "1" на X40:2/X40:3/X40:4. После этого F продолжение синхронного режима в прежнем 
положении относительно ведущего. Значения смещения не комбинируются, т. е. если одно значение 
смещения активно, то другие заблокированы. Если входы X40:2, X40:3 и X40:4 одновременно получают 
сигнал "1", то активен X40:2.
Для режима 7 (постоянное угловое отклонение):
Аналогично режиму 6, однако угловое отклонение сохраняется и после отмены сигнала "1". Если сигнал 
"1" подается более 3 с, то положение ведомого непрерывно корректируется со скоростью 4 раза в 
секунду.
Для режимов 6 и 7: Знак углового значения см. режим 5.

23_ Режим синхронного управления с внешним датчиком перемещения
Во все вариантах применения, где передача усилия с вала двигателя на рабочую машину происходит 
через силу трения, т. е. имеется вероятность проскальзывания, необходимо измерение перемещения с 
помощью дополнительного датчика. Этот инкрементный датчик монтируется без проскальзывания в 
контакте с подвижной частью рабочей машины (выносится на участок машины) и обозначается как 
внешний датчик. Он используется для регистрации действительного положения ведомого. Кроме того, 
необходим датчик, устанавливаемый на вал двигателя и регистрирующий действительную частоту 
вращения привода.

230 Внешний датчик перемещения
ВЫКЛ. Внешний датчик не используется.
РАВНОЦЕННЫЕ Параллельная передача сигнала внешнего датчика ведущего всем ведомым.
ЦЕПОЧКА Последовательная передача сигнала внешнего датчика ведомого следующему

ведомому.
231/232 Коэффициент ведомый/датчик / коэффициент ведомый/внешний датчик

Диапазон настройки: 1 ... 1000
Как правило, на участке между этими датчиками находятся механические передающие элементы. 
Их передаточное отношение задается этими параметрами.

24_ Синхронный режим с сокращением отставания

При переходе ведомого из автономного режима в синхронный текущее угловое отклонение относительно 
ведущего сокращается в зависимости от установленного режима работы. Для того, чтобы процесс 
сокращения отставания проходил под контролем, предусмотрены параметры "Частота вращения при 
переходе в синхронный режим" и "Темп перехода в синхронный режим".

240 Частота вращения при переходе в синхронный режим [об/мин]
Диапазон настройки: 0 ... 1500 ... 5500 об/мин
Этот параметр определяет частоту вращения в процессе сокращения отставания. При этом следует 
учитывать, что частота вращения при переходе в синхронный режим (в процессе сокращения отставания) 
больше абсолютного значения максимальной рабочей частоты вращения ведущего, умноженного на 
величину отношения коэффициента редукции ведомого (P222) к коэффициенту редукции ведущего 
(P221).

241 Темп перехода в синхронный режим [с]
Диапазон настройки: 0 ... 2 ... 50 с
Абсолютное значение темпа ускорения ведомого для его синхронизации с ведущим. Если при переходе 
ведомого в синхронный режим необходимо его максимально возможное ускорение, то введите значение 0.

51_ Контроль режима синхронного управления

510 Допустимое отклонение положения ведомого [инкр.]
Диапазон настройки: 10 ... 25 ... 32 768 инкр.
Для точного позиционирования ведомого привода необходимо выполнение различных условий. Тормоз 
ведомого привода налагается, если выполнены следующие условия:
• ведущий стоит,
• ведущий обесточен (= статус преобразователя ЗАБЛОКИРОВАН),
• ведомый стоит и находится в окне позиции.

Сигнал "DRS ВЕДОМЫЙ В ПОЗИЦИИ" можно использовать, например, в качестве сообщения
о положении, запрограммировав этим сигналом один из двоичных выходов (P62_/P63_).

P240 nmax_master
P222
P221
------------•>
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511 Предупреждающий сигнал погрешности запаздывания [инкр.]
Диапазон настройки: 50 ... 99 999 999 инкр.
Если угловое отклонение превышает значение, заданное в этом параметре, то подается 
предупреждающий сигнал. Это происходит независимо от режима работы ведомого привода. 
Сигнал "ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ DRS" можно использовать, например, в качестве сообщения о положении, 
запрограммировав этим сигналом один из двоичных выходов (P62_/P63_).

512 Предел погрешности запаздывания [инкр.]
Диапазон настройки: 100 ... 4000 ... 99 999 999 инкр.
Если угловое отклонение превышает значение, заданное в этом параметре, то подается сигнал о 
неисправности F42 "Погрешность запаздывания". Это происходит независимо от режима работы 
ведомого привода (автономный или синхронный). Сигналом "/ЗАПАЗДЫВАНИЕ DRS" можно 
запрограммировать один из двоичных выходов (P62_/P63_).
Кроме этого сигнала можно запрограммировать и реакцию преобразователя на ошибку (→ P834).
Сигнальная функция "/ЗАПАЗДЫВАНИЕ DRS" активна, если сигнал = "0". В режимах 3 и 5 с момента 
активизации функции автономного режима (кл. X40:1) точка синхронизации находится уже в новой 
позиции резания. Поэтому сигналы "/ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ DRS" и "/ЗАПАЗДЫВАНИЕ DRS" относятся уже к 
этой точке могут использоваться для оптимального по времени позиционирования привода "летучей 
пилы". В режимах 6 и 7 с момента активизации функции смещения точка синхронизации находится уже в 
новой угловой позиции. Поэтому сигналы "/ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ DRS" и "/ЗАПАЗДЫВАНИЕ DRS" относятся 
уже к этой новой позиции.

513 Задержка сигнала о запаздывании [с]
Диапазон настройки: 1 ... 99 с
Сигналы "Предупреждающий сигнал погрешности запаздывания" и "Предел погрешности запаздывания" 
подаются как сигналы о неисправности или как сигналы двоичного выхода при переходе с автономного 
на синхронный режим. С помощью данной функции их подачу можно отменить на определенное время.

514 Счетчик светодиодной индикации [инкр.]
Диапазон настройки: 10 ... 100 ... 32 768 инкр.
Если угловое отклонение превышает значение, заданное в этом параметре, то светодиод "V1" (зеленый) 
загорается. Таким образом, обеспечивается немедленная визуализация максимальной разности 
положений ведущего и ведомого, возникающей при работе. Это существенно облегчает ввод в 
эксплуатацию.

515 Задержка сигнала о выходе в позицию [мс]
Диапазон настройки: 5 ... 10 ... 2000 мс
Сигнал двоичного выхода "DRS ВЕДОМЫЙ В ПОЗИЦИИ" подается только в том случае, если ведущий и 
ведомый находятся в диапазоне "Допустимое отклонение положения ведомого" (P510) в течение 
времени, установленного в данном параметре.
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60_/61_ Двоичные входы

Двоичные входы можно запрограммировать на следующие функции режима синхронного управления:
• УСТАНОВКА НУЛЕВОЙ ТОЧКИ DRS

Внутренний счетчик углового отклонения можно обнулить.
Сигнал "1" = счетчик обнуляется.
"1" → "0" = новая точка отсчета для синхронного режима работы. Эта функция используется

при вводе в эксплуатацию, когда необходима взаимная юстировка ведущего и
ведомого приводов.

• DRS ЗАПУСК ВЕДОМОГО
Активизирует синхронный запуск ведущего и ведомого приводов.

• DRS ОБУЧЕНИЕ
Обеспечивает ввод длины отрезаемой заготовки (счетчик ведомого P224) для привода "летучей пилы",
который реализуется с помощью режимов 3 и 5. Ввод длины отрезаемой заготовки с помощь 
двоичного сигнала "DRS ОБУЧЕНИЕ" используется при отсутствии доступа к преобразователю.
Ввод длины отрезаемой заготовки выполняется следующим образом:
F Двоичный вход, запрограммированный на DRS ОБУЧЕНИЕ должен получать сигнал "0".
F Сигналом "1" на клемму X40:1 переведите привод в автономный режим.
F Опорные точки 1 и 2 определяют длину отрезаемой заготовки.
F Переместите привод в опорную точку 1.
F Подайте сигнал "1" на двоичный вход "DRS ОБУЧЕНИЕ".
F Переместите привод в опорную точку 2.
F Подайте сигнал "0" на двоичный вход "DRS ОБУЧЕНИЕ".
F Сигналом "0" на клемму X40:1 переведите привод в синхронный режим.
F "Заученное значение" сохраняется в счетчике ведомого (P224).

01374ARU
Рис. 16. Функция "DRS ОБУЧЕНИЕ"

2 варианта выхода в опорные точки:
1. Выход в опорные точки перемещением салазок пилы;

Этот метод используется для отрезания заготовок малой длины. Разрезаемый материал
останавливают, и перемещают салазки пилы на длину отрезаемой заготовки.

2. Выход в опорные точки перемещением разрезаемого материала;
Этот метод используется, если длина отрезаемой заготовки больше технологического участка
резки. Для этого после отрезания материала зафиксируйте первую опорную точку в текущей 
позиции резания. Затем остановите пилу, включите подачу материала, переместите разрезаемый 
материал на длину отрезаемой заготовки и зафиксируйте вторую опорную точку.

• DRS ВЕДУЩИЙ СТОИТ
Обеспечивает контроль обрыва связи между ведущим и ведомым.
Если двоичный вход ведомого запрограммирован на "DRS ВЕДУЩИЙ СТОИТ", то функция 
контроля обрыва связи активна. В случае обрыва связи ведомый подает сигнал о неисправности 48 
"АППАРАТНОЕ ОБЕСПЕЧЕНИЕ DRS" (→ раздел 6).

62_/63_ Двоичные выходы

Для работы в синхронном режиме программируемые двоичные выходы можно запрограммировать на 
три дополнительных сигнала:
• /ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ DRS (→ P511) функция активна, если сигнал = "0"
• /ЗАПАЗДЫВАНИЕ DRS (→ P512) функция активна, если сигнал = "0"
• DRS ВЕДОМЫЙ В ПОЗИЦИИ (→ P510) функция активна, если сигнал = "1"

"1"

"0"

"1"

"0"

DRS
ОБУЧЕНИЕ

Опорная точка 2Длина отрезаемой заготовкиОпорная точка 1

Автономный
режим
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834 Реакция на ПОГРЕШНОСТЬ ЗАПАЗДЫВАНИЯ

Можно запрограммировать реакцию на сигнал о неисправности, подаваемый при превышении предела 
погрешности запаздывания (→ P512):

Реакция Описание

НЕТ РЕАКЦИИ Отсутствует как индикация сигналов о неисправности, так и реакция на них. 
Обнаруженные ошибки полностью игнорируются.

ИНДИКАЦИЯ 
НЕИСПРАВНОСТИ

Неисправность отражается на индикации (на 7Fсегментном индикаторе и в 
MX_SHELL); однако на обнаруженные ошибки преобразователь не реагирует. 
Возможен сброс сигнала о неисправности (через клемму, RSF485, сеть, 
автоматический сброс).

НЕМЕДЛЕННЫЙ 
СТОП/
НЕИСПРАВНОСТЬ

Происходит немедленное отключение преобразователя с подачей сигнала о 
неисправности. В этом случае тормоз немедленно налагается, а выходной каскад 
отключается. Сигнал готовности отменяется, устанавливаются выходные данные 
ошибки, если они запрограммированы. Повторный запуск возможен только 
после сброса ошибки, при котором преобразователь заново инициализируется.

АВАРИЙНАЯ 
ОСТАНОВКА/
НЕИСПРАВНОСТЬ

Производится торможение привода с заданным темпом аварийной остановки. 
При достижении частоты пуска/остановки, выходной каскад отключается, и 
налагается тормоз. Сигнал о неисправности подается немедленно. Сигнал 
готовности отменяется, устанавливаются выходные данные ошибки, если они 
запрограммированы. Повторный запуск возможен только после сброса ошибки, 
при котором преобразователь заново инициализируется.

БЫСТРЫЙ СТОП/
НЕИСПРАВНОСТЬ

Производится торможение привода с заданным темпом быстрой остановки. 
При достижении частоты вращения пуска/остановки выходной каскад 
отключается, и налагается тормоз. Сигнал о неисправности подается 
немедленно. Сигнал готовности отменяется, устанавливаются выходные данные 
ошибки, если они запрограммированы. Повторный запуск возможен только 
после сброса ошибки, при котором преобразователь заново инициализируется.

НЕМЕДЛЕННЫЙ 
СТОП/
ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

Происходит немедленное отключение преобразователя с подачей сигнала о 
неисправности. В этом случае тормоз немедленно налагается, а выходной каскад 
отключается. Подается сигнал о неисправности через клемму, если она 
запрограммирована. Сигнал готовности не отменяется. Если неисправность 
устраняется внутренней операцией или через сброс ошибки, то привод снова 
запускается без повторной инициации преобразователя.

АВАРИЙНАЯ 
ОСТАНОВКА/
ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

Производится торможение привода с заданным темпом аварийной остановки. 
При достижении частоты вращения пуска/остановки выходной каскад 
отключается, и налагается тормоз. Сигнал о неисправности подается 
немедленно. Подается сигнал о неисправности через клемму, если она 
запрограммирована. Сигнал готовности не отменяется. Если неисправность 
устраняется внутренней операцией или через сброс ошибки, то привод снова 
запускается без повторной инициации преобразователя.

БЫСТРЫЙ СТОП/
ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

Производится торможение привода с заданным темпом быстрой остановки. 
При достижении частоты вращения пуска/остановки выходной каскад 
отключается, и налагается тормоз. Сигнал о неисправности подается 
немедленно. Подается сигнал о неисправности через клемму, если она 
запрограммирована. Сигнал готовности не отменяется. Если неисправность 
устраняется внутренней операцией или через сброс ошибки, то привод снова 
запускается без повторной инициации преобразователя.
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6 Сигналы о неисправностях

При работе в синхронном режиме возможно появление следующих сигналов о неисправности:
(Полный список неисправностей → Руководство/Инструкция по эксплуатации MOVIDRIVE® ).

Код неF
исправF
ности

Идентификация Возможная причина Меры по устранению неисправности

14 Датчик F Неправильное подключение кабеля 
датчика или его экрана.

F КЗ/обрыв провода в кабеле датчика.
F Неисправен датчик.

Проверьте кабель датчика и экран на 
правильность подключения, отсутствие КЗ 
и обрыва провода.

36 Дополнительное 
устройство 
отсутствует

F Дополнительное устройство 
недопустимого типа.

F Недопустимые для данного 
дополнительного устройства источник 
уставок, управляющие выводы или 
режим работы.

F Установите необходимое 
дополнительное устройство.

F Укажите необходимый источник уставок 
(P100).

F Укажите необходимые управляющие 
выводы (P101).

F Укажите необходимый режим работы 
(P700 или P701).

40 Синхронизация
загрузки

Ошибка в синхронизации загрузки между 
преобразователем и дополнительным 
устройством.

При повторном появлении неисправности 
замените дополнительное устройство.

41 Watchdog 
дополнительного 
устройства

Ошибка связи между системным ПО и ПО 
дополнительного устройства.

Обратитесь в центр обслуживания SEW.

42 Погрешность 
запаздывания

F Неправильно подключен 
инкрементный датчик (полярность).

F Слишком короткое время разгона.
F Слишком малая PFсоставляющая 

регулятора позиционирования.
F Неверные параметры регулятора 

частоты вращения.
F Слишком малое значение допуска на 

погрешность запаздывания.

F Поменяйте местами провода в разъеме 
кабеля датчика.

F Увеличьте время разгона.
F Установите большее значение 

PFсоставляющей (P220).
F Откорректируйте параметры регулятора 

частоты вращения.
F Увеличьте допуск на погрешность 

запаздывания.
F Проверьте подключение датчика, 

двигателя и фаз сети.
F Проверьте механические узлы на 

легкость хода; возможно заклинивание.

48 Аппаратное 
обеспечение DRS

F Неверный сигнал датчика от ведущего.
F Неисправно аппаратное обеспечение, 

необходимое для режима синхронного 
управления.

F Проверьте подключение датчика.
F Замените устройство синхронного 

управления
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7 Технические данные

01007ARU
Рис. 17. Устройство DRS11A (вид спереди)

Доп. устройство Устройство синхронного управления 
DRS11A

Номер 822 319 X

Двоичные 
входы

Уровень сигнала

Управляющие
функции

X40:INØ
...IN5

Ri ≈ 3,0 кОм, совместимы с ПЛК
Iвх ≈ 10 мА, время выборки: 5 мс

+13 В ... +30 В = "1"
F3 В ... +5 В = "0"

Фиксированное назначение двоичных 
входов:

INØ = автономный режим
IN1 = смещение 1
IN2 = смещение 2
IN3 = смещение 3

IN4 = переменная H477.0 системы IPOSplus

IN5 = переменная H477.1 системы IPOSplus

Общая
клемма

X40:
DCOM

Общий вывод для двоичных входов
X40:INØ ... IN5

Двоичные 
выходы

Уровень сигнала

Управляющие
функции

X40:OUTØ/
OUT1

Ri ≈ 100 Ом, совместимы с ПЛК
Время реакции: 5 мс
"0" = 0 В, "1" = 24 В

Внешнее напряжение не подключать!
Фиксированное назначение двоичных 

выходов:
OUTØ = переменная H476.0 системы 

IPOSplus

OUT1 = переменная H476.1 системы 
IPOSplus

Общая
клемма

X40:DGND
Общий вывод для двоичных выходов

Светодиоды SYNC
(зеленый)

ВКЛ. = угловая разность > значения P514
ВЫКЛ. = угловая разность < значения P514

OFF (красный) ВКЛ. = ведомый автономен
ВЫКЛ. = ведомый в синхронном режиме

Вход
внешнего 
датчика

X41: TTLFуровень (RSF422), макс. 200 кГц
24 В, макс. 180 мА

9Fконтактное гнездо типа SubFD

Вход датчика 
ведущего

X42: TTLFуровень (RSF422), макс. 200 кГц
24 В, макс. 180 мА

9Fконтактное гнездо типа SubFD

Выход 
инкрементного 
датчика

X43:
TTLFуровень (RSF422), 24 В, макс. 180 мА

9Fконтактный штекер типа SubFD

Допустимое
сечение кабеля

Отдельная жила: 0,20 ... 0,5 мм2 (AWG24 ... 20)
Парная жила: 0,20 ... 0,34 мм2 (AWG24/22)

Батарея для 
памяти RAM

Тип

Срок службы

CR 2430 (25 x 3 мм), стандартная батарея, 
имеется в специализированных магазинах, 

запасные батареи SEW не поставляет.
> 10 лет, утилизируйте использованные 
батареи в соответствии с действующими 

нормативами.

Вес 0,18 кг

DRS

X40:

X41:

X42:

X43:

1
2
3
4
5
6
7
8
9

10
11

LED SYNC / OFF

INØ
IN1
IN2
IN3
IN4
IN5
DCOM
VO24
AUSG0
AUSG1
DGND

Инкрементный
датчик:
вход
ведомого
датчика

Инкрементный
датчик:
вход
ведущего
датчика

Инкрементный
датчик:
выход

СД СИНХ./ВЫКЛ.
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