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目前在一些 自动化生产线 中
,

存在卷径变化

的问题
。

但是
,

很多情况下我们希望卷径在变
,

而

线速度恒定
。

测量卷径有很多方法
,

下面我们介

绍一种用激光传感 器测量卷径
,

通过可编程控制

器 ( P L C )运算来控制变频器
,

使线速度恒定 的方

法
。

电气配置如下
:

可编程控制器
: F X Z N

一

64 M R (三菱 F X Z N 系

列微型可编程控制器
、

继电器输 出 ) ;

模数模块
:

F X Z N
一

4 A D (三菱 F X Z N 系列 4 通

道模拟量转换成数字量特殊模块 ) ;

数模模块
: F X Z N

一

4 D A (三菱 F X Z N 系列 4 通

道数字量转换成模拟量特殊模块 ) ;

变频器
:

V S 一 6 1 6 G 5 A 4 3 P 7 (安川 6 1 6 G 5 系

列
,

3 相 4 OOV
,

3
.

7 k w 变频器 ) ;

激光传 感 器
: L T 3 N V ( 测 量距 离 激 光 传感

器 )
。

现在我们再设定一些必要的数据以便下面的

计算
:

电机转速
:

V 一 1 4 5 o r ·

m i n
一` ,

S O H z ;

减速比
: 2 5 : 1 ;

卷径变化范围
: D M IN = 0

.

Zm
,

D M A X = 0
.

s m ;

要求线速度
:

V l 一 20 m
·

m i n
一

, ;

我们利用公式 V 一 二 D 。 (二 一 3
.

14 ) 可以很方

便地算出
:

在卷径最小时转速 。 l = 3 1
.

8 5 r ·

m i杯 ` ;

在卷径最大时转速 。 2一 7
.

96 : ·

m i n
一

` 。

同样我们可以算出在卷径最小时
,

转速 。 1 -

31
.

8 5 r ·

m i n
一

,

对应 的驱动器输 出频率为 H l -

2 7
.

4 6 H
z ;在卷径最大时

,

转速 。 1一 7
.

9 6 r 一

m in
一

,

对应的驱动器输出频率为 H Z一 6
.

86 H z 。

下面就分三部分详细的介绍一下通过测量卷

径
、

模数转换
、

数模转换
、

变频器输出
,

怎样来达到

恒速控制的
。
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1 1
一

T 3 N V 的设定

L T 3 N V 是一种激光 传感器
,

它对 白色物体

的检测距离为
: 0

.

3 ~ s m
,

分辨 率为 l m m
,

模拟量

输出为
: O一 10 V

,

并带有一个 N P N 输出
。

1
.

1 接线

这里我们暂不用 N P N 输 出
,

仅取 模拟量输

出就可以了
,

首先给传感器提供一个 24 V 电源
。

棕 色
、

红色接电源 24 V ;蓝色接电源 OV ; 白色

接 F X Z N
一

4 A D 通道 1 的 V 十 ; 绿色接 F X Z N
一

4 A D

通道 1 的 V l
一 ;屏蔽线接地

。

1
.

2 距离设定

在这里
,

卷径的变化在传感器测量范围之内
,

我们可以随意设定
。

我们设定卷径最大处为 。V
,

卷径最小处为 S V
。

因传感器激光光束是射在卷

桶上
,

卷径最大处与卷径最小处距离是 L 一 ( 。
.

8

一 0
.

2 ) / 2 = 0
.

3 m
,

即传感器 OV 设定点与 l o V 设

定点的间距为 。
.

6 m
。

设定方法为
: 1

.

按住模拟量设 定键 2 5 ,

红 色

信号灯闪烁
; 2

.

移动传感器使传感 器镜头
,

与检

测 目标物体 垂直距 离 为 0
.

4 m ( L T 3 N V 盲 区 为

0
.

3 m
,

因此我们的最近设定点要 大于 0
.

3 m )
,

按

一下模拟量设定键
; 3

.

再移动传感器
,

使传感器镜

头与检测目标物体垂直距离为 l m
,

按一下模拟量

设定键
。
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注意
:

安装传感器时
,

要使传感器激光光束对

准卷桶轴心上
,

并且使传感器镜头与卷桶轴心垂

直距离为 。
.

s m
。

2 变频器的设定

在前面
,

我们已经算出在卷径最小时
,

变频器

输出频率为 H l 一 27
.

46 H
z ,

在卷径最大时
,

变频

器输 出频率 为 H Z 一 6
.

86 H z 。

我 们 通 过 V --S

6 1 6 G 5 使用说明书
,

可 以很容易查到在 出厂设定

的参数情况下
,

如果模拟量输人端子 13 和 17 之

间的电压值为 10 V
,

变频器频率被设定为 6 o H z 。

现在我们不改变变频器参数
,

并以此为基准进行

计算
,

通过 比例关系我们能得 出频率为 H l 一 27
.

46 H z 时
,

变频器输人端子 13 和 17 之间的电压值

为 U l = 4
.

5 7 6 V
,

频率为 H Z = 6
.

8 6 H z 时
,

变频器

输入 端 子 13 和 17 之 间 的 电 压值为 U Z 一 .1

1 43 V
。

变频器 的模拟量输人 电压值被确定下来

了
,

那 么 这 个 模 拟 量 信号 我 们 就 由数 模 模 块

F X Z N
一

4 D A 来提供
。

接线 方 法
:

变 频 器 输 人端 子 13 接 F x Z N
-

4 D A 通 道 1 的 V + ; 变 频 器 输 人 端 子 17 接

F X Z N
一

4 D A 通道 1 的 V l
。

变频器的安装
、

操作
、

参数设定及注意事项在

这里就不赘述 了
,

请查阅相关资料
。

的程序

3
.

1 模数模块 F X Z N
一

4 A D

F X Z N
一

4 A D 模拟特殊模块 有 4 个输人通道
。

输人通道 接收模拟信号并将其转 换成 数字量
,

最大分辨率是 12 位
。

12 位的转换结果 以 16 位

二进制补码方式存 储
,

最大值 为 + 20 4 7
,

最小值

为
一

20 4 8 ;也就是说
,

如果 10 V 模 拟量信 号输人
,

转换成数字量为 2 0 0。
。

根据比例关系
,

我们得 出

卷径最大处 O V 转换 成数字量 为 O
,

卷径 最小处

S V 转换成数字量为 10 0 0
。

3
.

1
.

1 通道设置

4 个输人通道可以根据需要选择是电压或 电

流输入
,

我们这里选择通道 1 电压输入
,

其他 3 个

通道关闭
。

通道的初始化 由缓冲存储器 B F M # o

中的 4 位十六进制数字 H 0 0 0 O 控制
。

第一位

字符控制通道 1
,

而第 4 个字符控制通道 4
。

设置

每一个字符的方式如下
:

O = O :

预设范 围 C 10 一 l o V )
,

O = 2 :

预设 范

围 (
一

2 0一 Z O m A ) ;

0 一 1 :

预设范 围 (4 一 20 m A )
,

O 一 3 :

通道 关

闭 O F F
。

所以我们这里设为
:

H 3 3 30
。

3
.

1
.

2 程序

在这里我们只编写与模拟量有关 的程序
,

偏

移与增益暂不调整
。

3 模数 模块 F X Z N
一

4 A D
、

数 模模 块 F X Z N
一

4 D A

K O K 30 D 4 K l ---I
se ee

心0 10 D 4 M O 飞一

34注注

K O H 3 3 3 0 K I

K I K 4 K I

OKOK

K 4 M 10 K I

D O K I

29K5KOKoK

OMR:MP,oP,oPloOMMI
F]CTT吓邓

M 10 M 2 0

1
.

在
“ O”

位置 的特 殊功 能模 块 的 ID 号 由

B F M # 30 中读 出
,

并保存在 主单元 的 D 4 中
,

比

较该值 以 检 查模 块 是否 是 F X Z N
一

4 A D
,

如是 则

M l 变 为 O N
。

2
.

将
`

H 3 33 0 写人 F X Z N
一

4 A D 的

B F M # O
,

建立模拟输人通道 C H I
。

3
.

将 4 写人

B F M # l
,

将 C H I 的平均采样数设为 4
。

4
.

F X Z N

一 4 A D 的操作状态 由 B F M # 29 中读出
,

并作为

F X Z N 主单元的位设备输 出
。

5
,

如果操作 F X Z N

一 4 A D 没有错误
,

则 B F M # 5 的平均数据被读人

F X Z N 主单元
,

并保存在 D o 中
。

3
.

2 数模模块 F X Z N
一

4 D A

F X Z N
一

4 D A 模拟特殊模块有 4 个输入通道
。
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输人通道接收数字信号并将其转换成模拟信号
,

最大分辨率是 12 位
,

如果选用 的模拟值范围是
-

I O V 到 I OV (
’

D ( 分 辨率
: s m V )

。

F X Z N
一

4 D A 和

F X Z N 主单 元之 间通过 缓 冲存储 器 交换 数据
,

F X Z N
一

4 D A 共有 32 个 缓 冲存储器 ( 每个 是 16

位 )
。

3
.

2
.

1 通道设置

4 个输人通道可以根据需要选择是电压或 电

流输 出
,

我们这里选择通道 1 电压输出
。

通道 的

初始化由缓 冲存储 器 B F M # o 中的 4 位 十六进

制数字 H O () 0 0 控制
。

第一位字符控制通道 1
,

而第 4 个字符控制通道 4
。

设 置每一个字符的方

式如下
:

0 一 O :

设置电压输出模式 C 10 V 到 10 V ) ;

O 一 1 :

设置电流输出模式 (4 m A 到 Z o m A ) ;

0 一 2 :

设置电流输出模式 (
一

20 一 20 m A )
。

所以我们这里不妨设为
:

H Z l l 。
。

3
.

2
.

2 程序

编程之前我们先进行一些必要的计算
,

我们

知道随卷径从 0
.

2一 0
.

s m 变化
,

F X Z N
一

4 D A 模块

C H I 通道应该输 出电压值为 U l 一 4
.

5 76 V
、

U Z ~

1
.

1 4 3 V
。

他们对应的数字量分别为 C l 一 ( 2 0 0 0 /

10 ) X 4
.

5 7 6 = 9 1 5
,

C Z = ( 2 0 0 0 / 1 0 ) 火 1
.

1 4 3 一

2 2 9
。

在前 面
,

我 们 已 经 算 出 F X Z N 主 单 元 从

F X Z N
一

4 A D 读来的数据为 10 0 0 ~ 。 并存在数据

寄存器 D O 中
,

下面我们让 D O 中的数据在 P C 中

进行一些运算
,

使 F X Z N 主单元送人 F X Z N
一

4 D A

模块 C H I 通道的数字量为 9 15 一 2 2 9
。

因卷径 的

变化为线性变化
,

所以可利用公式
:

y 一 a x
+ b

,

代

入数据 ( 10 0 0
,

9 15 )和 ( O
,

2 2 9 )得出方程组
:

9 1 5 = a X I 0 0 0 + b ( 1 )

2 2 9 = a 只 O十 b ( 2 )

解得
: a = 6 8 6 / 1 0 0 0

,

b = 2 2 9

下面我们编写程序
:

M 8 00 0
卜

一门一
-

一
”

MIL[ 加

卜
-

一
” D ’ v ` , ’ ` ,

一
~ 一一一兀 】) s t ) B D I4

将寄存器 D O中的数据乘以 6 86
,

结果存人 D 10 中
;

将寄存器DI O中的数据除以 1臼洲)
.

结果存人1D 4 中
;

将寄存器1D 4中的数据减去 229
,

结果存人 1D 8中 ;

M 80() 2

几三

K68 6 D 10

K l《兀旧 D 14

K 2 29 D 18

I场 K I

】沁 M 30

卜

工三
KO H Z l l0 K I

K S D I B K I

将 B F M # 30 中数据读人寄存器 D 6中
;

将 D 6中的数据与数据30 2D 比较
,

确认模块
;

定义通道输出模式
;

将1D 8中的数字量变为电压模拟量
,

并从C H I输出
;

州

ō
。。

ō肥()TPm

至此我们的主要程序编写完毕
,

下面绘制一 下相关控制接线图
,

见图
。

111 1 111

, . 址

二二二二
. JJJ. IIIII 一一

解乏小小LLL N 2 4 十 (二( )MMMMM ,,
今 2------4 222F X Z N一礴D AAA
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毛毛
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{{{{{{{{{̀沐 竹一一一 、、、
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3

{
7

r
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图 控制接线图

4 结束语

本文介绍 的这种控 制方式精确度很高
,

在很

多 自动化生产线 中都可以运用
,

本文是纤维 帘布

裁断机导开部分控制的实例
。


