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问题1：为什么使⽤变频器调速？

1. 对电动机实现节能。

2. 对电动机实现平滑地速度调节。

3. 对电动机实现软起动、软制动。

… …

问题2：变频器为什么能调速

交流异步电机转速与频率的关系可⽤如下公式：

n=[60*f/p]*(1-s)

n：电机转速，转/分钟

s： 转差率

f： 电源频率，在我国为50Hz

p：电机磁极对数，两极为⼀对、四极为两对。
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采⽤交流 —— 直流—— 交流结构

① 上电缓冲
变频器上电时降低
电⽹对变频器电容
等元件的电流冲击

② 滤波
直流电抗器滤电流、
电容滤电压

③ 能耗制动
⺟线电压升⾼时打
开制动电阻消耗能
量，防⽌过压

①

③ ②

②
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主回路端⼦
6

控制板

扩展板

PG卡

PG卡排线 变频器条码 控制板排线
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 RUN：灯亮表示变频器处于运⾏状态，灯灭

表示变频器处于停机状态。

 LOCAL/REMOT： 灯亮表示DI端⼦控制启停，

灯灭表示使⽤键盘控制启停

注：按Quick键输⼊密码01430可以进⼊F组参数
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举例：将参数b1.02 从10.00Hz 更改设定为15.00Hz
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2

（1）输⼊配置

 5个DI数字量输⼊（ DI1 ~DI5 ）

 2个AI模拟量输⼊

    AI1：0~10V电压信号

    AI2：0~10V电压信号和4~20mA电流信号

 1个⾼速脉冲输出端⼦(FM)

 1个数字输出端⼦DO 1

 1个继电器输出端⼦

 1个模拟输出端⼦AO 1

（2）输出配置



15,4015,40

⼯业⾃动化   |   ⼯业机器⼈  |  新能源汽⻋  |   轨道交通

10

1. 11KW及以下机器使⽤MD38IO 3扩展卡 2. 15KW及以上机器使⽤CS70RC 1扩展卡

 有3路DI，1路继电器输出，1路485通讯  有3路DI，3路继电器输出，1路485通讯

Y3
M3

DI8
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DI 输⼊ DO 输出



15,4015,40

⼯业⾃动化   |   ⼯业机器⼈  |  新能源汽⻋  |   轨道交通

12

1. 根据现场供电电压J6选择正确的跳线；

2. 正确连接A、B、Z处接线，如果只有两根AB

线则连接到A+、B+，电源正负接到5/15和

COM，屏蔽线接到PE；

3. b2组根据编码器情况设置正确的参数；

4. 试运⾏，如果报120或137错误，则对调A+、

B+接线（对换时变频器需彻底断电）。



15,4015,40

⼯业⾃动化   |   ⼯业机器⼈  |  新能源汽⻋  |   轨道交通

13

接地线 接三相
电⽹

接制动
电阻

接电机 接地线

R，S，T  为三相电输⼊

    U，V，W为三相电输出

    不可以接反，否则会烧坏机器。

BR和+是制动电阻连接端⼦，⽆正负之分。

（+）和（-）为直流⺟线端⼦，90KW以上

机器连接制动单元点。
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CS系列起重变频器的功能参数主要分为三级菜单，便于区分和设置。

⼀级菜单（A组参数）：主要是电机参数 A0.08 起重机构选择

A0.08 参数说明

0 起升机构

1 平移机构

2 回转机构
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⼆级菜单（b、E、U组参数）：基本功能、故障记录、监控
参数 说明 设定值

b0.04 调谐⽅式 3

b1.00 控制⽅式
           0    （开环）
           1    （闭环）
           2    （VF）

b4.00 加速时间 8
b4.01 减速时间 12
b5.00 1档速度 10Hz
b5.01 2档速度 20Hz
b5.02 3档速度 30Hz
b5.03 4档速度 40Hz
b5.04 5档速度 50Hz
bF.04 命令源选择 1
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 多段速度逻辑图如下，是由输⼊端⼦的DI3、DI4、DI8决定，通过这三个端⼦的数字状态
组合来实现的。

DI8 DI4 DI3 ⽬标速度

⽆效 ⽆效 ⽆效 b5.00
⽆效 ⽆效 有效 b5.01
⽆效 有效 ⽆效 b5.02
⽆效 有效 有效 b5.03
有效 ⽆效 ⽆效 b5.04
有效 ⽆效 有效 b5.05
有效 有效 ⽆效 b5.06
有效 有效 有效 b5.07
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1. 上电后，将变频器命令源bF.04改为0（操作⾯板控制）；

2. 根据电机铭牌输⼊A0.01~A0.05电机参数；

3. 将功能码b0.04改为3（静态调谐），按ENTER确认，   此时⾯板会显示：

4. 按下⾯板上的RUN键，变频器⾃动运⾏进⾏调谐，右上⻆TUNE灯闪烁。
    等待2~3分钟后，⾯板显示退回正常时表示调谐完成，将bF.04改为1。

注：如果第4步中没有TUNE状态没有持续2分钟⽽是直接跳回正常值，将b3.06改为0
    继续执⾏第4步，完成后b3.06改为105。
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1. 松闸阶段，检测到松
闸频率到达或松闸电
流到达后，抱闸机构
打开；

2. 抱闸阶段，运⾏速度
降低⾄抱闸频率后，
抱闸机构闭合。
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参数 参数说明 参数解释 起升设定值 变幅设定值 回转不带涡流 回转带涡流

B6.02 松闸频率 制动器打开前的运⾏频率
（Hz） 1.5 1 0 0

B6.03 松闸电流 输出电流到达该值时打开抱
闸（%） 70 10 0 0

B6.04 松闸时间 制动器打开的时间（s） 0.2 0.2 0 0

B6.05 抱闸频率 制动器关闭过程的运⾏频率
（Hz） 1.6 1 0 8

B6.06 抱闸时间 制动器关闭的时间（s） 0.5 0.3 20 0
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此时显示的是⼗进制数21，转化为2进制数是0001 0101，所以DI1，DI3，DI5有效。

       第⼀次进⼊U0.10时，上图所示5个数码管会显示⼀个10进制的数字，⽐如DI1有
效时显示1，DI2 有效时显示2， DI3有效时显示4 依次类推，DI1和DI2同时有效时显
示3（1+2）。
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在进⼊U0.10后按⼀下向上的箭头，输⼊监控会进⼊另⼀模式，2号和3
号数码管代表所有DI端⼦的状态，但1号、4号和5号⼜另有意义：再按⼀下
向上的箭头4、5数码管会1→2→10变化，此时1号数码管显示的分别是
DI1→DI2→DI10的状态，0为⽆效，1为有效。
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3

34转为2进制0010 0010，表示DI6和DI2有效。
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总共可以记录10组
E0.00~E9.00
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FF.01代表变频器机型，需要和对应变频器的功率等级对应。

15代表15KW，⼩⼀档减⼀，⼤⼀档加⼀。

恢复出⼚设置（FF.10改为2）后，要核对FF.01的值。

变频器
功率

3.7 5.5 7.5 11 15 18.5 22 30 37 45 55 75 90

FF.01
设置值

11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21 22 23
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功能码 名称 设置 说明 功能码 名称 设置 说明

A0.08 机构选择 0 起升机构 b3.20 Y1/M1功能选择 1102 变频器故障输出

b1.00 控制⽅式选择 1 闭环控制 b4.00 加速时间 5 单位/s

b2.00 编码器线数 1024 根据编码器设置 b4.01 减速时间 2.5 单位/s

b3.01 DI1功能选择 1 正转 b5.00 ⾯板显示频率 3 单位/Hz

b3.02 DI2功能选择 2 反转 b5.02 1档频率 8 单位/Hz

b3.03 DI3功能选择 8 多段速选择1 b5.04 2档频率 25 单位/Hz

b3.04 DI4功能选择 9 多段速选择2 b5.05 3档频率 50 单位/Hz

b3.06 DI6功能选择 W:104
WA:122

快速停⻋
正向限位

b5.06 4档频率 100 单位/Hz

b3.08 DI8功能选择 10 多段速选择3 b5.07 5档频率 125 单位/Hz

b3.14 TA/TC功能选择 001 制动器控制 F0.16 载波频率 4 单位/kHz

bd.00 通讯波特率 W：5
WA：6

5：9600
6：19200

bd.01 Modbus通讯数据
格式

1 偶校验

bd.02 本机地址 2
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功能码 名称 设置 说明 功能码 名称 设置 说明

A0.08 机构选择 2 回转机构 b3.15 pa/pc功能选择 102 变频器故障输出

b1.00 控制⽅式选择 1 闭环控制 b4.00 加速时间 8 单位/s

b2.00 编码器线数 1024 根据编码器设置 b4.01 减速时间 12 单位/s

b3.01 DI1功能选择 1 正转 b5.00 W代：
1—5
档位
频率

W:8 WA:3 单位/Hz

b3.02 DI2功能选择 2 反转 b5.01 WA代：
1—5
档位
频率

W:15 WA:10 单位/Hz

b3.03 DI3功能选择 8 多段速选择1 b5.02 W:20 WA:20 单位/Hz

b3.04 DI4功能选择 9 多段速选择2 b5.03 W:35 WA:30 单位/Hz

b3.06 DI6功能选择 105 ⾃由停⻋ b5.04 W:50 WA:40 单位/Hz

b3.08 DI8功能选择 10 多段速选择3 b5.05 WA:50 单位/Hz

b3.14 TA/TC功能选择 WA:015 变频器不参与控制 F0.16 载波频率 4 单位/kHz

bd.00 通讯波特率 W：5
WA：6

5：9600
6：19200

bd.01 Modbus通讯数
据格式

1 偶校验

bd.02 本机地址 3
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功能码 名称 设置 说明 功能码 名称 设置 说明

A0.08 机构选择 1 回转机构 b3.15 pa/pc功能选择 102 变频器故障输出

b1.00 控制⽅式选择 0 闭环控制 b4.00 加速时间 5 单位/s

b3.01 DI1功能选择 1 正转 b4.01 减速时间 2 单位/s

b3.02 DI2功能选择 2 反转 b5.00 W代：
1—5
档位
频率

W:8 单位/Hz

b3.03 DI3功能选择 8 多段速选择1 b5.01 WA代：
1—5
档位
频率

W:15 WA:10 单位/Hz

b3.04 DI4功能选择 9 多段速选择2 b5.02 W:20 WA:20 单位/Hz

b3.06 DI6功能选择 W:104
WA:122

快速停⻋
正向限位

b5.03 W:35 WA:30 单位/Hz

b3.07 DI7功能选择 WA:123 反向限位 b5.04 W:50 WA:40 单位/Hz

b3.08 DI8功能选择 10 多段速选择3 b5.05 WA:50 单位/Hz

b3.14 TA/TC功能选择 001 制动器控制 F0.16 载波频率 4 单位/kHz

bd.00 通讯波特率 W：5
WA：6

5：9600
6：19200

bd.01 Modbus通讯数
据格式

1 偶校验

bd.02 本机地址 4
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功能码 名称 说明 设置值

b7.05 加速暂停检测负载使能 1: 使能； 0: 关闭 1

b7.06 检测时间 　 1.5

b7.07 检测频率 　 40.50

F4.21 轻载⾼速下⾏转矩上限 1000 代表电机额定转矩100% 700

F4.24 轻载⾼速上⾏转矩上限 1000 代表电机额定转矩100% 1000

F4.32 轻载⾼速负载转矩检测模式选择 　 1

在给定频率超过额定频率时，

变频器在上⾏或下⾏的加速过程中，

检测负载转矩，根据负载转矩与

F4.21或F4.24设定的转矩上限，计

算出弱磁运⾏的上限频率，以防⽌

电机和变频器过载运⾏。

F4.21或F4.24的值越⼤，弱磁

运⾏的上限频率则越⾼。

达到效果半载满速（125Hz），

满载半速（50Hz）。
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功能码 名称 说明 默认值

b3.07 DI7输⼊功能 DI7有效时开启 34

bF.64 回零后零速维持时间 设为34的输⼊点有效才有此功能 5.0

起升⼿柄在零位时按下点动开关，起升制动器打开，吊钩维持0
速运⾏，操作⼿柄快速点动，变频器不执⾏开闸和关闸逻辑，电机能
快速响应点动运⾏。
在运⾏期间点动开关松掉，变频器执⾏减速抱闸停机。
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功能码 名称 说明 默认值

bC.00 ⾃启动编码器圈数（⾮运⾏状态） 0: 关闭，⼤于0时开启 0.5

1. 闭环模式下，变频器处于抱闸停机状态时，检测到编码器脉冲变化⼤于⼀定值，

变频器⾃动零速运⾏。

2. 在变频器⾃动运⾏期间，变频器仍旧会依据⼿柄命令进⾏动作；

3. ⼿柄运⾏时最⼤运⾏频率为2档速度，以便把重物放到安全处后处理抱闸问题。

4. ⾃动运⾏时产⽣抱闸失效告警Er453，掉电才能清除；
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功能码 名称 说明 默认值

bF.33 额定制动电阻阻值 默认6.5~8Ω　 机型相关

bF.34 制动电阻异常报警偏差 设为1000关闭检测功能 60%

bF.63 制动管与制动电阻⾃检使能
个位：上电制动电阻与制动管⾃检使能
⼗位：运⾏前制动管⾃检使能
1：使能； 0：禁⽌

11

1. 当检测到制动电阻阻值偏差太⼤时（接错电阻或电阻损坏），报出Er315故障；

2. 当检测到制动电阻没接时，报出Er126故障。
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CS系列起重变频器介绍

基本参数设置

塔机CS710异常运⾏处理

Contents
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02

04

塔机CS710故障代码处理03
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1、确认电机及电机接线等外围接线是
     否正常；
2、b2.00设置的编码器线数是否正确；
3、按照电机铭牌做电机参数⾃学习；
4、FF.03显示值与变频器功率是否⼀致

过
流
故
障

1、若重载⾼速报过流，需检查变频器的载波频率（F0.16=4）是不是太
⼩了，按照现场情况微调增⼤（起升最⼤为6最⼩为2，回转变幅最⼤为
6，最⼩为1）；

3、变幅若R/S/T端⼦接线松动，可能会带载或⾼速报Er103；

4、起升减速或下⾏报故障检查制动电阻（阻值过⼩、电阻短路或制动
电阻是否对地），确认制动电阻接线以及电阻阻值是否匹配；

2、带载报Er102：电机铭牌是4级电机转速1400左右，⽽变频器设置转
速970，即6级电机，会带载报102；

5、起升⾼速5档报Er104，报过流时机构的速度波动较⼤，需确认编码
器的反馈频率（U0.01），若恒速运⾏时速度偏差⼤于0.3hz则可能编码
器松动或编码器原因导致。（PG卡有问题将低速、⾼速都报）

6、若上电报Er102/103/104，拆掉电机线、电阻线、PG卡、扩展卡、控
制板上的线，上电看是否还会报；

8、同台塔机，多个变频器同时报102/103/104，排查周围是否有电磁⼲
扰（电视塔、信号塔等）；

7、⼀运⾏就报102/103/104，需要拆下电机线、电阻线，改为 VF模式，
打⼿柄运⾏，若不报102/103/104，则与电机或电机线关系更⼤；



15,4015,40

⼯业⾃动化   |   ⼯业机器⼈  |  新能源汽⻋  |   轨道交通

38

过
压
故
障

1、新机安装检查制动单元（90kW以上外置）、制动
电阻阻值是否偏⼩；

2、使⽤⼀段时间的检测电阻是否损坏、开路和虚接，
阻值对不对。（仅下⾏报是制动电阻⽅⾯原因）

3、若起升⽆随载随速功能，超载⾼速运⾏后，减速过
程中可能会报过压故障
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控制
电源
故障

1、重新上电，直流档位测量控制板上端的⽩
⾊排线右1、2针孔24V是否正常；

2、断电重装控制板后观察是否正常；

3、联系汇川⼯程师
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⽋
压
故
障

1、检查变频器输⼊端电压正常

2、检查变频器输⼊端电压偏低

1、直流⺟线电压低：检查变频器内部整流桥或缓冲电阻；
                                带重载运⾏时⺟线电压（理论值   
                                537V）是否会变低；

2、直流⺟线电压正常：检查电压检测回路问题
                             

1、前端输⼊线路：线路阻抗⼤，表现为停机时电压正常，
                             ⼀运⾏电压就降下来，更换线缆；

2、断路器和接触器触点虚接，更换断路器和接触器；
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变频
器过
载故
障

1、按照电机铭牌核对变频器电
     机设置的参数；
2、参数FF.03显示值与变频器功
     率是否⼀致；
3、新机安装时，要注意变频器
     功率等级与电机功率等级是
     否相匹配

1、确定是否存在超载运⾏；

2、对应的继电器是否动作，检查刹⻋本体是否正常打开、
有⽆粘连（听声⾳不代表刹⻋⼀定打开）；

3、是否存在电机机械卡死、电机堵转的情况；
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电机
过载
故障

1、电机保护参数bE.01设置是否合适，正确设定参数

2、负载是否过重或者电机堵转，减⼩负载尝试并检查电
机及机械情况；

3、电机选型偏⼩；



15,4015,40

⼯业⾃动化   |   ⼯业机器⼈  |  新能源汽⻋  |   轨道交通

43

输
⼊
缺
相

1、输⼊线缆的阻抗是否⼀致，运⾏时是否有某⼀相电压偏低的情况，
     输⼊线缆是否松动；

2、确认电⽹是否存在某⼀相电压偏低的情况；

3、若确认外围均正常，可以将bE.08改为0，测试是否会出现其他故
     障，测试后注意恢复bE.08的参数；

功能码 参数名称 参数说明 设置范围 默认值

bE.08 输⼊缺相保护选择 ⽤于选择输⼊缺相保护功能
0：不启⽤输⼊缺相保护功能
1：启⽤硬件输⼊缺相保护
注：18.5kW以下功率机型不⽀持该功能
2：同时开启硬件和软件输⼊缺相保护

0~2 2
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模
块
过
热

1、确认变频器⻛扇功能是否正常，修改bF.09为1控制变频器⻛扇运⾏

2、环境温度过⾼；

3、检查⻛道是否堵塞

功能码 参数名称 参数说明 设置范围 默认值

bF.09 散热⻛扇控制 该参数⽤于选择散热⻛扇的动作模式
0：电机运⾏时散热⻛扇运转
变频器在运⾏状态下⻛扇运转，停机状态下如
果散热器温度⾼于40℃则⻛扇运转，低于40 ℃
⻛扇不运转；
1：上电后散热⻛扇⼀直运转

0~1 0
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制动单元
过载/直通
故障

1、制动电阻阻值是否与变频器匹配；

2、检测变频器到制动电阻的接线是否正常、对
地的阻值是否正常；

3、断电，拆掉变频器上的制动电阻接线，⽤万
     ⽤表⼆极管档检查制动单元是否正常，是否
     短路。万⽤表⼆极管档⿊P+ 红Br。
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接
触
器
故
障

1、重新上电，观察是否正常，并是否可以听到有接触器吸合的声⾳

2、bE.17设为0，观察是否使⽤正常，若正常恢复参数：

功能码 参数名称 参数说明 设置范围 默认值

bE.17 接触器故障检
测使能

0：不启⽤接触器故障检测
1：启⽤接触器故障检测（17#）
注：18.5kW以下功率机型不⽀持该功能；

0~1 1
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电
流
检
测
故
障

1、核对电机参数A0.01-A0.05以及FF.03(变频器功率)，着重核对A0.03
的电机的额定电流

3、重装变频器控制板后观察是否使⽤正常

2、检测电机接线以及电机是否正常
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电
机
调
谐
故
障

1、确定FF.03的设定值是否与变频器功率⼀致，不⼀致也要更改FF.01
     的参数；

2、按照电机铭牌核对变频器A0.01~A0.05的值，准确核对后，重新
      做⾃学习
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编
码
器
故
障

1、闭环Er137
     开环正常

2、闭环Er120/138
     开环正常

3、闭环Er138
     开环Er137

4、开环Er138

1、调换A+/B+相序；
2、电机相序接错，导致电机正转变反转，调换电机线序；

1、PG卡接线是否正确，有⽆松动；PG卡与控制板的⽩⾊排线卡扣处是否松动
2、检查编码器线数b2.00与编码器的实际线数是否⼀致；
      电机转速A0.05是否与电机铭牌⼀致；核对电机参数重新做⾃学习；
3、万⽤表直流档位测量PG卡5/15和com端⼦电压，15V左右说明PG卡正常，不是
      15V再检查PG卡J6跳线，若J6跳线在15V位置，且电压不对说明PG卡有问题；
4、把b1.00改为0（开环）⼀档试运⾏，万⽤表直流档位分别测A+，B+对com之间
      的电压，显示7-8V为正常，不在范围内说明编码器有问题；
5、b1.00改为2（VF模式）⼀档试运⾏，u0.01显示在7.9-8.1之间，如果波动⼤说
      明严重⼲扰，如果⼀直是零，说明编码器或编码器到主控柜的线有问题。                                                                                                                                                                                                                 
6、若⾼速报138故障机构的速度波动较⼤，需确认编码器的反馈频率（U0.01）若
      恒速运⾏时速度偏差⼤于0.3hz则可能与编码器松动或编码器原因等导致。（PG
     卡问题将会低速⾼速都报）；

1、 b1.00=0(开环)⼀档试运⾏，报E137⼤概率是刹⻋抱闸问题，检查制动的中继、
      继电器是否动作（亮不亮），以及刹⻋本身有⽆问题，刹⻋能否真正打开；
2、查看A0.05转速与电机转速是否⼀致，b2.00是否正确；
3、若继电器、刹⻋等没问题，设置b1.00=2（VF），⼀档试运⾏，看电机转不转，
      电机是否堵转；

1、核对电机参数，重新做⾃学习；
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PG卡运⾏时指示灯

连接线 短接15V（下端）

A （第2端⼝）
B （第4端⼝）

Ub 15V
0V COM

⽩⾊排线
卡扣
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电
机
对
地
短
路

1、测试电机和电机线缆的绝缘情
况，是否存在某⼀相对地短接

制
动
管
相
关
故
障

1、制动电阻阻值是否正常，有⽆短路、
     断路

2、联系汇川⼯程师2、拆掉电机线、电阻线、地线重
新上电观察是否报故障；
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输
出
缺
相

1、确认电机线缆是否正常接好，电机有⽆问题；

2、电流钳分别测量三相电流是否⼀致，若某⼀相异常则该相的线缆有
问题或者电机有异常；

3、回转报125可以尝试将bE.09改为0，测试是否会出现其他故
     障，测试后注意恢复bE.09的参数；

功能码 参数名称 参数说明 设置范围 默认值

bE.09 输出缺相保护
选择

0：不启⽤输出缺相保护功能；
1：变频器对输出缺相的进⾏保护；

0~1 1
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制
动
电
阻
开
路

1、制动电阻未接或制动电阻开路（将
变频器端的Br/+电阻线拆下，量取电阻
箱的阻值）

制
动
管
相
关
故
障

1、在制动管开通时，软件检测制动管
的电流以及⺟线电压，⺟线电压除以
制动管电流，即可得到制动电阻的阻
值。若检测到的制动电阻阻值相对额
定制动电阻值的偏差⼤于bF.34，即检
测制动电阻值U0.34＞bF.33×(1 + 
bF.34/100)，则会报315#故障，故障⼦
码为9；

2、将变频器端的Br/+电阻线拆下，量
取电阻箱的阻值是否正常；

2、检查变频器制动单元是否正常；

3、上述两点均⽆问题情况下，先设置
bF.34=1000，还报设置bF.63=00；不报
故障后带载运⾏看⾼速下降时的⺟线电
压是否维持在660V左右（U0.07），同
时看制动管电流（U0.29）
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制
动
电
阻
短
路

1、制动电阻对地短路或搭铁（将变频
器端的Br/+电阻线拆下，量取电阻箱的
阻值）

制
动
管
相
关
故
障

1、检查A0.01参数是否与电机铭牌⼀
致；A0.08机构是否正确

2、检查变频器制动单元是否正常；
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逐
波
限
流

1、修改电机参数并且做⾃学习，该变频器控制⽅式b1.00为0，使⽤⽮
量控制；

2、修改F3.04为0，观察是否报其他故障

功能码 参数名称 参数说明 设置范围 默认值

F3.04 快速限流使能       启⽤快速限流功能，能最⼤限度的减少变频器过流
故障，保证变频器不间断运⾏；
      若变频器⻓时间持续处于快速限流状态，变频器有
可能出现过热等损坏，这种情况是不允许的，所以变
频器⻓时间快速限流时报40#（逐波限流）故障，表示
变频器过载并需要停机。
0：不使能
1：使能

0~1 1
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轴冷
电机
低速
运⾏
超时

1、检查b0.01的参数设定。

2、误操作导致参数导致的故障

功能码 参数名称 参数说明 设置范围 默认值

b0.00 轴冷电机低速
运⾏保护频率

这两个参数为43#故障所⽤，属于对轴冷电机的
⼀项保护。当变频器给定频率低于b0.00的设定
值且维持时间超过b0.01的设定值时变频器报43#
故障；
b0.01设定为0 则该功能⽆效；

0.01~20.00Hz 5.00Hz

b0.01 轴冷电机低速
运⾏时间

0~1000s 0s
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正反向
运⾏指
令同时
有效

检查正反向运⾏命令输⼊点的外
围电路

操作
档位
未归
零

变频器初始化完成前有运⾏命令
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参
数
读
写
故
障

1、重装控制板观察是否使⽤正常 功
能
码
故
障

1、检查A0.01参数是否与电机铭牌
⼀致；A0.08机构是否正确；

2、控制板芯⽚故障，需要更换控
制板 2、确认变频器功率是否与电机功

率相差过⼤，相差过⼤则可能报该
故障
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回
转
⾃
学
习
失
败

1、检查静态⾃学习后，回转运转
是否正常 

速
度
异
常
故
障

开闸时电机速度超过5Hz，会报该
故障

2、动态⾃学习时，未⼀个档位同
⼀⽅向运⾏，随意动⼤臂造成；
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抱
闸
失
效
保
护

1、检查机构的刹⻋功能是否正常，有没有松动

2、检测编码器的功能是否正常

3、检查bC.00是否设置过⼩，中联要求该参数必须为0.2，若
bC.00=0则该功能被屏蔽，会出现溜⻋现象。

备注：若是使⽤⼀段时间的机器，则说明变频器对应的机构抱闸出现问题，合闸时的抱闸⼒不够，需要检查并调整。

4、若起升碰到限位报，则确认b3.06是否为104。

5、检查刹⻋线是否连错
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抱闸
⼒检
测故
障

1、增加电机抱闸⼒矩（拧紧刹⻋本身）

备注：若是使⽤⼀段时间的机器，则说明变频器对应的机构抱闸出现问题，合闸时的抱闸⼒不够，需要检查并调整。

2、bE.18=0屏蔽
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CS系列起重变频器介绍

基本参数设置

塔机CS710异常运⾏处理

Contents

01

02

04

塔机CS710故障代码处理03
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上电
⾯板
⽆显
示

2、电⽹电压没有或者过低：检查变频器的输⼊端RST端⼦有⽆
380V交流电压（370V-420V），若没有检测到交流电压，则检查供
电回路；

4、拆掉PG卡⽩⾊条带排线、⻛扇、控制板上端⽩⾊排线，重新上
电，检查是否正常；

3、变频器驱动板上的开关电源故障：检测变频器直流⺟线电压，
变频器端⼦（+）（-）有⽆540V直流电压，若没有返⼚维修；

1、与其他机构变频器对调⾯板，排查显示⾯板本体原因；

5、检测控制板上端⽩⾊排线右端1、2针脚电压是否为24V直流电
压，若⽆返⼚维修

6、检查控制板后⾯40针的排线是否接好，以及排线与驱动板端是
否连接好。
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上电显示
“88888”
或者闪烁
“88888”

2、检测控制板上端⽩⾊排线右
端1、2针脚电压是否为24V直流
电压

1、拆掉PG卡⽩⾊条带排线、⻛
扇、控制板上端⽩⾊排线、变频
器上的控制线等，重新上电看是
否恢复正常

3、更换控制板，重新上电，看⾯
板是否正常

上电⼀
直显示
CRANE

1、拆掉电机、制动电阻接线，
重新上电看是否恢复正常，若⽆
返⼚维修

2、量+\-⺟线电压是否为⼤于
350V
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通讯
故障

1、确定参数

3、以WA起升通讯中断故障为例：调换变频器端起升、回转通讯线路，起升设置bd.00=6/ 
bd.01=1/bd.02=3，回转设置bd.00=6/bd.01=1/bd.02=2，若报回转通讯中断，则变频器扩展卡问题；
若报起升通讯中断，则起升通讯线或TCM通讯模块问题；

2、检查变频器扩展卡上的485+/485-是否连线，TCM上的起升线是否连接好，
同时确保各通讯模块间的接线正常，⽆断的情况；

功能码 参数说明 起升 回转 变幅

bd.00 波特率 W：5     WA：6 W：5     WA：6 W：5     WA：6

bd.01 Modbus通
讯数据格式 1 1 1

bd.02 本机地址 2 3 4
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起升⽆法
做⾃学习

2、FF.03的显示是否与变频器功率⼀致是否，不符会报
E119

1、确定b3.01到b3.10（除b3.06）是否有其他参数被设为
104（快速停⻋）

3、核对电机铭牌与A0.01-A0.05设定值是否相同，重新
做⾃学习；
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起升制动
逻辑错误

中间继电器KAHB是否有动作
（亮不亮）

查看U0.10，打⼿柄档位看
DI1/DI2有⽆信号输⼊

打⼿柄，
RUN灯亮

1、检查KAHB和其底座是否有问题；
2、检查变频器TA/TC端⼦是否有问题；

1、刹⻋接触器KHB是否正常；
2、检查KAHB是否将开闸反馈信号反馈到PLC(XE），  
     PLC的输⼊灯亮不亮；（PLC档位输出2秒后，没
     有抱闸反馈信号输⼊⾄PLC，则报该故障）

KAHB不正常

KAHB正常

打⼿柄，
RUN灯不亮

1、通过U0.10查看DI6是否有信号，若⽆信号将b3.06
由104（W代）或122（WA代）改为0，动档位是否运
⾏正常，正常则为DI6该条线路有问题；

DI1/DI2有
信号

2、PLC有输出，KAHU/KAHD等线路的中间继电器是
否正常；
3、变频器DI1/DI2分别对COM短接，看U0.10, DI1/ 
DI2亮不亮，判断DI点是否正常；若没有则检查24V对
com有没有直流24V电压。

DI1/DI2没
有信号
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起升制动
逻辑错误

中间继电器KAHB是否有动作
（亮不亮）

查看U0.10，打⼿柄档位看
DI1/DI2有⽆信号输⼊

打⼿柄，
RUN灯亮

1、检查KAHB和其底座是否有问题；
2、检查变频器TA/TC端⼦是否有问题；

1、刹⻋接触器KHB正不正常
2、检查刹⻋处的微动开关信号是否反馈到PLC(XE），  
     PLC的输⼊灯亮不亮；（PLC档位输出2秒后，没
     有抱闸反馈信号输⼊⾄PLC，则报该故障）

KAHB不正常

KAHB正常

打⼿柄，
RUN灯不亮

1、通过U0.10查看DI6是否有信号，若⽆信号将b3.06
由104（W代）或122（WA代）改为0，动档位是否运
⾏正常，正常则为DI6该条回路有问题；DI1/DI2有

信号

2、PLC有输出，KAHU/KAHD等线路的中间继电器是
否正常；
3、变频器DI1/DI2分别对COM短接，看U0.10, DI1/ 
DI2亮不亮，判断DI点是否正常；若没有则检查24V对
com有没有直流24V电压。

DI1/DI2没
有信号
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起升电机
运⾏抖动

1、闭环，查看b2.00编码器线数、
A0.05电机转速

3、若改开环后抖动仍然存在则需
要检查电机线缆是否松动，某⼀
相电机线松动也有可能抖动

     

起升遛钩

1、检查W代：bC.00是否等于0.5，
WA代：bC.00是否等于0.2，w塔机
具有防遛钩保护功能，变频器在
有电的情况下不应该出现遛钩情
况；

2、确认起升机构的刹⻋机械部分
是否存在不良情况，⼒矩是不是
⼩了、打开的间隙是否为1mm；

2、⼀字型在特定频率的机械共振
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闭环不带涡流 1、确定b1.00=1，FF.03与变频器功率⼀致，b6.05=0,b6.06=20，按照电机
铭牌核对A0.01-A0.05，重新做静态⾃学习+动态⾃学习；情况1：

情况2： PLC控涡流 1、转动PLC下⾯的滑动变阻器，将⼀档时的涡流电压调⾄10-12V；

情况3： 变频器控涡流
1、核对参数重新做⾃学习；
2、确定b6.05=8，b6.06=0，bF.28=1，bF.30=30，根据现场情况增⼤bF.30
的值（⼩幅度的增加，例如每次增加5），bF.30越⼤，涡流出⼒越⼤；

备注：通过涡流的PWM+,PWM-接在PLC还是变频器上判定是PLC控涡流还是变频器控涡流
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1、按照电机铭牌做回转⾃学习
2、回转⽀撑内打⼆硫化钼

回
转
运
⾏
抖
动

回转⼀档停下来的时
候抖动较⼤

回转运⾏时抖动问题

回转运作时有咔咔的声
⾳，并有明显的停滞感

运⾏时“⼀快⼀慢”

1、检查回转电机减速机，是否存在没有润
滑油的情况
2、回转⽀撑内打⼆硫化钼

1、检查电机线，电机航插等等，单电机运
⾏可能出现该现象
2、编码器安装是否松动；

回转加减速的时候抖动
1、与回转⽀撑的机械结构有关，
检查电机与回转⽀撑等的安装
2、回转⽀撑内打⼆硫化钼

现象
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回转
低档
位运
⾏较
慢  

2、左操作杆上有⼀个按钮，按下为点动模式反应会⽐较快。

4、对于客户不愿意按点动按钮的，把F4.01改成2，变频器启动的前2秒⾛点动模式后
转成正常模式。

3、提⾼⼀下⼀档速度（W代：b5.00；WA代b5.01）,建议设到10或者12,不要太⾼（可
能应该塔身较软，摩擦⼒较⼤导致的）

1、按照电机铭牌重新做回转⾃学习

备注：⼿柄点动模式启⽤条件：1、⼿柄按钮动作时DI7有效；2、b3.07=34（DI7功能）3、F4.01=3（模式选择）
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⼤臂
只能
往⼀
个⽅
向运
⾏  

3、若变频器输⼊信号均正常，需要确认b3组、b5组参数是否正确。

1、打⼿柄向左或向右运⾏，通过U0.10查看DI1或DI2是否有运⾏信号输⼊，若⼀个⽅
向有⼀个没有，则需要检查PLC的输⼊输出，DI1/DI2控制线路的中间继电器等等以
及变频器DI点是否正常

4、确认电机是否正常

2、回转限位器是否正常；
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回转偶尔
卡顿

 

做动态⾃学习，检查编码器有⽆问
题，是否断轴、松动。

   

回转电机
异响

电机减速机有问题也会引起该现
象；电机及周围配件是否正常
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显示屏报回
转变频器故
障，变频器
⽆故障显示

1、PLC的故障反馈灯亮不亮，短接PLC故障反馈点与线标190短
接，动档位看是否正常运⾏；正常的话，PLC点位没问题，反之
则点位有问题；

2、将Y1/M1的线拆下来，搭在⼀起，看运⾏是否正常；若正常则
变频器端⼦有问题，将Y1/M1线接到Y2/M2上，b3.17=102，
b3.20=0000；若不正常，则变频器到PLC的Y1/M1的两个线路有
问题；测量24V电压是否正常
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漏电流回流路径

EMC滤波器
断路器

低频漏电流 (由 EMC 滤波器产⽣)

⾼频漏电流 (主要由寄⽣电容产⽣)

驱动器输出的脉冲电压波形

驱动器

⾼频漏电流波形
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故障处理⽅法：

1、⼯地塔机使⽤⼀段时间后有跳漏保的情况，可以先确认⼀下⼯地漏保的不动作电流是多少，

根据变频器的要求，每台变频器漏保的不动作电流需要100mA以上，根据多个现场的实际使⽤，

⼯地漏保的不动作电流⾄少要在200mA以上，若现场漏保偏⼩，需更换满⾜要求漏保，同时推

荐选择正泰、施耐德等品牌漏保

2、根据变频器漏电流产⽣的原理，可以适当的降低变频器的载波频率（F0.16），但是降低该

值会导致电机的温升升⾼、异响变⼤，所以载波频率起升机构最低降为2kHz，回转和变幅最⼩

降为1kHz（⾃学习时的载波频率为默认值，与参数F0.16⽆关）

3、增加磁环抑制漏电流，在靠近漏保位置RST绕⾮晶磁环2-4匝，根据绕线后尺⼨选择磁环
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 当R、S、T变频器电源三相输⼊电中的⾼频

谐波⽐较多时，⾼频谐波就会通过C1、C2、C3

电容然后再经过C4电容，再经过J8跳线到接地

线PE，造成⼀上电就跳漏电开关。
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变频器断电10分钟后，拆除变频器上的电机线、制动电阻线。万⽤表选择⼆极管

档，此时万⽤表上会显示⼀个⼆极管符号

• 红表笔接负⺟排，⿊表笔依次接R/S/T端⼦，测量整流下桥的⼆极管特性；⿊表笔接

正⺟排，红表笔依次接R/S/T端⼦，测量整流上桥的⼆极管特性；

• 红表笔接负⺟排，⿊表笔依次接U/V/W端⼦，测量逆变下桥的⼆极管特性；⿊表笔接

正⺟排，红表笔依次接U/V/W端⼦，测量逆变上桥的⼆极管特性；

整流测量 逆变测量
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4

 制动单元ZD损坏原因

1. R4外接制动电阻或电阻线对地短路，
有些是电阻在震动时偶尔短路。 

2. R4外接制动电阻内部短路
3. ZD制动单元⻓期⾼温⼯作导致损
坏

 预防措施

1. 防⽌制动电阻及线路对地
2. 制动电阻线缆不能采⽤⽯棉编织的
⾼温线；建议采⽤铁氟⻰的⾼温线
缆，不容易破损。

3. 做好散热维护⼯作，譬如：经常检
查散热⻛扇、清理⻛道灰尘。
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