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前言

可编程序控制器（PLC）是20世纪60年代发展起来的一种新型工业控制装置。
它综合了计算机技术、自动控制技术和网络通信技术，功能十分强大，远远超出了原先PLC的概念，
现已广泛应用于系统的运动控制、过程控制、通信网络和人机交换等各个领域。
系统了解PLC运动控制技术原理、软件编程及其应用，已成为各院校广大师生、工程技术人员、技术
管理人员的迫切愿望。
运动控制是自动化技术与电气拖动技术的融合，在国民经济的各个行业中起着重要作用。
为此，我们遵循天津工程师范学院的办学特色，尊重科学，注重实践，结合笔者多年的教学实践
和TVT-99系列、TVT-2000系列典型工业控制的教学实物模型编写了“PLC运动控制技术应用培训教程
”系列丛书。
全套丛书共分《PLC运动控制实例及解析（松下）》、《PLC运动控制实例及解析（西门子）》、《
现代生产物流作业系统中PLC运动控制技术的应用》三册，读者可按实际需要进行阅读。
本书以松下FP系列PLC为例，主要介绍了可编程序控制器运动控制技术典型的应用实例，分析其控制
原理，讲解PLC编程、联网以及监控系统设计等。
全书共分六章，第一章主要介绍了运动控制技术的基本组成，PLC在运动控制中的应用以及系统中的
检测，电动机驱动和伺服驱动单元的工作原理等；第二章详细介绍了松下FP∑型PLC的位置控制单元
模块的基本原理、使用方法和应用实例；第三章以立体仓库模型作为运动控制的典型应用实例，详细
介绍了立体仓库模型的基本结构、主要功能、系统接线、控制原理、PLC编程方法以及两台立体仓库
联网和监控系统设计；第四章以四轴联动机械手模型作为运动控制应用实例，介绍了步进电动机速度
与位置控制原理、限位检测系统的应用以及旋转码盘与PLC高速计数器的定位检测、系统的程序设计
等；第五章以六层电梯模型作为载体，系统介绍了PC-LINK网络通信原理及设置、变频器原理、接线
设置及功能，PWM变频调速系统的控制原理以及触摸屏作为电梯轿厢内选控制器的设计原理和采
用C-NET网络实现电梯群控、软件编程等；第六章以材料分拣模型为实例介绍了模型的结构、功能、
运行控制原理、PLC程序设计、系统监控设计方法等。
本书可作为高职高专院校学生学习PLC运动控制技术的实训教材，也可供从事自动化系统设计开发的
工程技术人员进行系统设计和应用时参考。
“学练一体”是本教材的特点。
在教学中宜采用讲练结合的教学方法，边讲边练，这样做很容易将理论教学与实践教学有机地结合在
一起。
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内容概要

本书是“PLC运动控制技术应用培训教程”系列丛书之一，主要内容包括：运动控制技术、PLC运动
控制单元、立体仓库模型位置控制系统、四轴联动机械手控制系统、六层电梯模型运动控制系统、材
料分拣模型控制系统。
    本书的工程性与实践性较强，简明实用，对PLC用户具有较大的参考价值。
本书学练一体，可作为高职高专院校学生学习PLC运动控制技术的实训教材，也可供从事自动化系统
设计开发的工程技术人员进行系统设计和应用时参考。
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章节摘录

插图：一、电梯的控制要求及系统的l／O分配1.控制要求1）在电梯轿厢运行过程中，当前方楼层有内
层选定信号时，轿厢到达该楼层时要开门响应该请求信号。
2）在电梯轿厢运行过程中，当前方楼层有外呼梯且同方向请求信号时，轿厢到达该楼层时要开门响
应该请求信号。
3）在电梯轿厢运行过程中，当前方楼层有外呼梯反方向请求信号时，轿厢到达该楼层时不开门，直
到到达最远的反方向请求信号后，响应该请求信号，然后电梯轿厢反方向运行，响应其余的请求信号
。
4）电梯轿厢响应某一个请求信号时，首先开门，如果有人按下关门按钮，轿厢将关门。
如果没有人按下关门按钮，电梯轿厢门将延时一段时间后自动关门。
5）电梯轿厢开始起动运行时，从某一个初始速度加速，到达最高运行速度后正常运行；当轿厢需要
到下一层停下时，轿厢进入该层减速区域后，先从最高速度减速，直到平层停止。
2.系统的I／O分配I／O点数随电梯控制的不同而不同，输入点较多，按电梯的各个部分来分主要有轿
内指令按钮、开关门按钮、限位开关等。
1）轿内指令按钮：采用触摸屏技术，厅门招呼按钮位于电梯的厅门口，除顶层只有下呼和底层只有
上呼以外，其余每层均有上、下呼梯按钮。
厅门招呼按钮接到单片机上，再通过RS一485串行通信连到PLC上。
2）开关门按钮：有厅门、轿门电气触点开关（用于保证电梯厅门、轿门都关好后开关接通时，电梯
才能运行）。
3）限位开关：有上极限位、下极限位、上基准位、下基准位、开／关门限位等保护。
此外，还有自动／手动选择按钮、底层外选、急停信号、加减计数等。
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