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基于PLC的伺服电机运动控制系统设计

敖 勤

江西水利职业学院 江西 南昌 330000

【摘要】在如今的信息化社会,随着PLC控制技术的飞速发展,它已经在各个生产领域得到了广泛的应用,使
生产领域的自动化水平得到了极大的提高。特别是在伺服电机运动控制的应用中,使电机的运行效率和输出

质量有了明显的改善。根据当前现状,本文详细介绍了基于PLC的伺服电机运动控制系统的相关设计。
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引言
当前因为工业技术的发展,人们对于各种产品

的使用精度要求也在逐渐提升,尤其是在半导体电

子行业、医学研究行业、工业精密仪表等领域。当前

在工业制造生产线中,生产硬件所使用的主流电机

运行系统为步进式,这种类型的电机步距角的最小

极限为0.36°,生产的精度水平低下且可能会发生失

去同步的故障现象,导致整体生产线无法制造高精

度水平产品。

一、设计装置案例介绍
新型的伺服式电机具有生产精度水平高、转动

速度快、防过载能力强、运行时不会出现失去同步的

故障现象、对操作的响应时间短、散热模块强大、噪
音低等一系列优点。但当前的伺服式电机一般采用

NC类型数据控制系统,整体构造复杂且应用成本

高,和PLC控制型生产线的对接性能差。该伺服控

制系统不能获得很高的经济效益。
 

本文设计的伺服

电机运动系统通过使用PLC作为控制器有效解决

了上述问题,提高系统的性能稳定性,加快了生产效

率并增加利润。为了确保顺利进行基于PLC伺服

电机运动控制系统的设计,需要确定设计过程中所

使用的设备以及其性能参数。在本文中,我们将使

用sgdv-2RA作为伺服电机,艾默生EC6系列PLC
系统以及扩展驱动模块。表1列出了伺服电动机,
电驱动器和PLC控制系统参数[1]。

表1 设计装置性能参数

设备名称 硬件参数名称 具体参数

伺服电机

额定输出 300W

额定电压 250V

额定电流 3.7A

瞬间电流极限 8.3A

额定转矩 2.27N·m

瞬间转矩极限 3.46N·m

转子旋转惯性量 0.454
 

X
 

7-4kg·m2

伺服驱动

额定输入 三相250~270V
 

60/70A
 

3A

额定输出 三相0~260V/0~300Hz

额定电压 65~300Vac

PLC

输入/输出点位 开关12路输入

开关输入信号电压水平 23Vdc

开关输入量 1/2

输出公共端口 1/2
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PLC电机运动控制系统的总体结构如图1所

示,设备的运行状态能够通过触摸屏进行监控与操

作,位置控制模块使用脉冲波来对伺服控制器发送

状态信号,从而使PLC程序能够对电机位置进行操

控[2]。伺服器内部使用脉冲计算数和电子轮进行结

合统计,随后发送指令到电机主体,控制具体的角度

旋转。总体结构相结合便能够使运动系统成功在X
轴或Y轴上进行平滑运动。

图1 运动控制系统结构图

二、电机控制的设计方式
PLC技术主要从脉冲和模拟角度两个方面来对

电机位置与速度进行控制。位置方面使用双比例模

拟输出控制,处理和电机伺服模块加载相对应的模

拟电压值,以进行匹配。同时,PLC中的电动机位置

信息,可以通过分析伺服模块中的脉冲信息并转换

为位置信息。但PLC使用共享信息时会消耗大量

的I/O操作,对系统的总体运行造成一定负担[3]。
与位置控制相比,速度的匹配相对容易。伺服模块

接收到指令脉冲信息后,进行相关转换,控制电压和

电流输出,实现电机驱动。同时通过调整伺服系统

的驱动脉冲数量,来对电机的运行速度与旋转角进

行具体控制操作。

PLC控制系统本身具备指令集功能,即使无法

接收电机位置反馈信息,也能够对脉冲数量进行估

算。若电机绕线配置正确、频率输入稳定,则PLC
能够通过处理脉冲信号来实现电机内部的模块配

合。当系统整体进入闭环模式时,外部控制端能够

查找脉冲计算总数,实现对电机脉冲运行状态的诊

断,若PLC程序发生延迟异常,也需要根据脉冲计

算总数来进行维修操作[4]。

三、运动系统内部电路图示
图2显示了运动控制系统的电路图。Q1是电

源开关。六个光电传感器安装在X轴和 Y轴导轨

的后部,前部和零点靠近输入位置。两个高等位置

光电传感器是坐标轴的物理极限。当电机移动到该

位置时,传感器启动关闭流程,设备将停止工作并发

出警报。如果移动平台在原点附近运行,传感器连

接并向位置控制模块发送信号,移动平台便开始减

速最终停止,位置设置应为坐标原点。SB1和SB4
是X轴和Y轴中断操作输入,SB3和SB6是X轴和

Y轴重置按钮,用于重置X轴和 Y轴,SB7是紧急

停止按钮,SB2和SB5是X轴X和Y轴移动开关用

于控制Y轴的移动和停止,而KA则用于控制X和

Y轴在故障产生时的进行停机操作。

图2 电路图
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四、系统启动与关闭流程
配置EC10系列可编程逻辑控制器时,可以配置

输入点启动方法,选择输入点启动方法,确定对应开

关,然后使用X0~X7启动可编程逻辑控制器。编

程时,可以将启动开关设置为X7,如果将可编程逻

辑控制器连接到电源并且未按下X7,则可编程逻辑

控制器将处于待机状态。按下X7时,PLC扫描X0,
若检测从关闭到打开的变化,则程序开始执行。当

系统停止命令变为活动状态时,可编程逻辑控制器

程序的将停机。有两种方法通过编程方式紧急停止

系统。利用绕线操作的紧急中断来停止系统,或使

用X7开关将ON调整为OFF,停机程序也会触发,
正在运行的数据信息将被延迟保存,并准备执行下

一次程序流程[5]。
另外,在设计系统时,X7一般具有控制分支流

程的作用。若X7为关闭状态,则程序中的指令无法

执行。为及时发现系统设计问题,应该在X7每个模

块设计完成后进行调试。

五、结束语
本文对相关的PLC电机运行控制系统进行了

分析,这种系统具有流程简单,节约成本,编写简单,
运动的水平精度高,不需要特殊的CNC系统支持的

优点。
 

使用该系统可以满足工业或其他方面的高精

度应用要求,能够与生产设备进行简单对接,稳定,
经济,实用。
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