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工业自动化虚拟教学平台的建设与使用 
牛方方 

（陕西国防工业职业技术学院  陕西  西安  710300） 

摘要：将工业自动化相应课程的实验作为背景，在 Lon Works 总线和 TCP/IP 技术，针对开发网络运城虚拟实验平台背后的有

关技术展开详细分析。在这一基础之上，可以真正实现工业自动化相应课程来实现远程教学和实验操作，针对相应实践教学的实验

过程展开模拟和重现，进而可以为工业自动化虚拟教学平台的建设奠定相应基础，经过实验证明这个教学平台的建设可以实现远程

实验的基本目的。 
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随着学生人数的进一步增加，学校实验室之内的实验仪器设备

不能够真正满足学生进行实验操作的基本要求。所以，可以设计出

Lon Works 工业自动化网络虚拟远程实验教学平台。当虚拟教学平

台被建设完成之后，学生无需进入到传统教学实验室，只需要通过

网络技术与 PC 机就可以在网络之上展开模拟实验室，实施每一个

实验步骤的操作，进而完成实验有关内容。基于此，本文主要针对

工业自动化虚拟教学平台的建设与使用展开以下相应分析和阐述，

希望起到相应借鉴意义。 

一、工业自动化虚拟教学平台设计方案 

因为学校内部工业自动化虚拟教学平台的设计，需要有效实现

底层硬件设施和上位机两者之间的数据传输，实际运用到的软件很

多，不能够逐一展开试验检测，不能够针对软件的实际功能展开模

拟。因为在 Lon 总线芯片下载程序的进一步限制之下，实验不能够

真正与实际系统之间进行脱离，所以，在进行努西教学平台的建设

过程中，无法与 Lon 总线之间进行脱离，只是简单将实验基本内容

进行虚拟，虚拟实验的实际操作步骤与学生在实际实验室内的操作

之间想通过。所以，在网站之中上传相应软件，使得学生可以在远

端服务器以及软件商店之中下载软件，学生在进行实验操作之前，

需要提前预约，然后实施每一步操作[1]。比如，可以将水箱液位自

动控制系统作为教学案例，充分介绍工业自动化虚拟教学平台。 

主要实现的基本步骤为：学生在远程也可以通过网络来下载相

应软件，通过 Lon Works 基本节点图形转化编程基本功能 OnLon，

编写出具有连续自加自减的主要程序，还可以使用 PID 控制算法，

在网络技术之中将算法下载到同一个上位机进行连接的 Neuron C

智能节点之中，并且通过 LNS DDE Server 通讯软件，在定义变量主

要形式之下，使得节点的那个中的基本算法与 Force Control 之间变

量给予绑定，可以真正实现 Lon 总线与人际交互界面 Force Control

两者间的信号通讯。学生能够在客户端图形化之中显示实际编写出

来的程序最终结果，并且能够在客户端 Force Control 软件内部编写

出相应程序，转变实际算法初始值和有关变量值，进而能够达到改

变程序结果的主要目的。在此实验结束之后，能够帮助学生深入了

解到服务器端与客户端两者之间的通讯发展进程，还可以分析出

Lon 总线与上层设备之间存在的通讯程序。 

另外，学生针对水箱液位展开自动化控制实验的模拟，可以在

远程调节系统之内的输入值和 PID 参数值，针对水箱液位展开科学

控制，并且通过组态软件 Force Control 展开图形化的显现，进而可

以帮助学生深入理解和分析出网络通讯基本概念，并且有效加深针

对 PID 参数相应部分基本作用的深入理解。 

二、工业自动化虚拟教学平台建设的关键技术 

在工业自动化虚拟教学平台建设之中，其中最为关键要点就是

底层实验基础性内容的开发之中。实际工作就是将 OnLon 图形化编

程以及 Force Control 人机交互基本界面的整体开发，并且通过 DDE

技术来有效实现各个部门之间连接和通讯。另外，还要设计并且开

发出有关 Web 网站，为学生创建出实验室指导以及需要进行下载的

客户端应用程序，促进学生能够在网站虚拟平台之中参与本门课程

的测验与考试。所以，工业自动化虚拟教学平台的建设，主要部分

就是在 Lon Works 总线这个底层程序整体编写、Force Control 人机交

互界面实际开发以及实验室网站的科学搭建等各个系统方面之间

的联系通讯[2]。 

（一）客户端算法的有效实现 

Lon 网络属于一种分布式智能化网络，这个网络主要是将

NeuronC 芯片作为主要构成节点的分布设备控制器，其实际阶段之

间在网络技术的支持之下，利用网络总线展开实际通信，并且能够

在上位机直接接入到局域网之中，展开必要性集中控制。当学生在

充分了解到有关实验内容之后，依照实验详细说明，通过 OnLon 软

件编写实际算法，在网络技术作用下将算法下载到 NeuronC 芯片之

内。 

（二）科学的调整工业自动化设备 

传统的相应工业自动化设计制造行业一般都会被限制于技术

之上，不能够对工业自动化设备的基本功能以及先进性方面展开更

为全方面的调查，所以，当工业自动化技术设备出现问题的时候，

相应人员就不能够展开及时的检查，也就不知道具体的故障出现在

哪里，这会在很大程度上影响工业自动化设计制造行业的发展。另

外，也不排除相应人员出现一些不负责的现象，在工业自动化设备

进行维修的过程中，相应人员没有做到尽职尽责，最终就会导致工

业自动化设备所出现的故障没有得到真正的排除，最终故障问题就

会变得越来越严重。为了可以有效避免传统工业自动化设备在实际

教学之中出现问题，应该使用自动化的相应技术，和电子信息技术

之间进行有机的结合，在工业自动化设备出现故障之后，电子信息

技术可以在最短的时间内迅速的找到具体的故障问题，进而可以有

效实现设备的自动化维修工作，可以合理的调整工业自动化设备，

进一步加强工业自动化设备的质量，为学生搭建出虚拟教学实验平

台，确保工业自动化虚拟教学平台可以更为正常的运行。 

（三）系统内部各个部分之间的通讯 

将实际算法下载到芯片当中之后，通过定义变量的基本方式，

使其与人机之间进行交接之处的 Force Control 展开联系，进而实现

算法具有可视化基本特点。其中主要包含两种通讯形式，第一是通

过底层现场网络和上位机之间展开的通讯，这个部分通讯实际是通
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过 DDE 技术来充分实现；第二是在上位机和 Web 服务器之间的连

接，服务器能够与客户机之间展开通讯，在互联网内部的 TCP/IP

协议基础之上展开通讯[3]。在进行实际设计过程中，将 LNS DDE 

Server2.0 当作 DDE 服务的主要提供者。LNS DDE Server2.0 在 Lon 

Works 设备以及 Windows 客户实际应用程序之间进行交换的网络变

量、结构配置以及应用报文，可以促进其中所有与 DDE 之间进行兼

容的 Windows 应用程序，都能够监视并且控制 Lon Works 网络。 

（四）Force Control 人机交互/监视的进一步实现 

通过工业组态软件和 Lon Works 来开发出自身实际所提供的

LNS DDE Server，能够更为便捷地针对 Lon Works 底层数据展开科学

监管。在这一实验之中教师可以通过 Force Control 组态软件发挥监

督和管理基本功能，这一监控组态平台之上所实现的基本功能主要

包含：提供给每一位使用用户更为丰富的图元工具以及编辑功能，

进而可以有效实现针对运行系统之内展开实时画面的基本监管功

能，还可以展开实时趋势曲线以及历史趋势曲线的监管等相应功

能。 

（五）实验室网站的有效搭建 

这个网站实际功能就是可以提供相应文字信息，比如有实验基

本内容以及实验步骤的介绍等等，学生在登陆这个界面之后，可以

下载客户端软件 Force Control 以及 OnLon 等等，可以顺利进入到虚

拟实验系统之内。 

三、工业自动化虚拟教学平台的使用 

工业自动化虚拟教学平台的建设和使用，可以为学生提供很多

对象模型，在一定程度上将教学基本内容展开丰富，使学生可以了

解并且掌握更多工业设备实际工作基本原理，开阔学生视野。在上

述技术加持下，可以真正实现自加自减算法以及水箱液位的整体自

动化控制系统。为了可以在实际虚拟平台建设实验的过程之中，针

对实验展开科学改进，学生需要通过客户端展开编程的基本模式，

科学修改网络实际变量值，运用通讯系统展开传输，最后可以修改

底层芯片内部的变量值。从而，可以有效实现网络之上的双向传输，

促进实验结果变得更为直观和明确，最终获得较为良好的实践学习

效果。授课教师在实际教学之中可以通过提前建设好的虚拟教学平

台来有效完成教学实践训练以及课程设计等等相关教学任务，科学

发挥出教学平台的基本作用，培养学生对于 PLC 编程的整体调试能

力，科学丰富教学基本内容，加强教学质量。将视觉分拣系统作为

主要案例，详细分析怎样借助虚拟平台展开实践教学训练[4]。 

（一）创建实训场景，确认实训任务 

视觉分拣系统属于在视觉传感器检测物料实际颜色信息，通过

模拟量的基本形式，来传输到 PLC 控制器，并且依照控制器基本性

质来有效控制内部程序而创建出的实践训练场景。物料在起始端的

产料口所产生，间隔一段时间之后就会生产出相应颜色的零部件。

系统内部的传送带可以将零件运输到学生视觉传感器之下，通过视

觉基本特征来传输到 PLC。然后 PLC 控制传送到和分类机，将其中

零部件成功分拣到各个出口。这个过程当中零部件实际位置信息通

过各个位置的传感器，可以展开信息采集，并且将其传输到 PLC。

学生要在实践训练之中将西门子 TIA Portal 软件编写有关 PLC 控制

程序，促进在实际场景之中所使用的设备可以依照视觉基本特点展

开分拣，并且做到循环执行，这样能够在系统内部发生异常的时候，

使其马上停止并且报警。 

（二）创建出通信连接 

将西门子 S7-1200 系列的 PLC 为主要讲解案例，分析出怎样创

建 PLCSIM 和 Factory I/O 软件两者间的实际通信。在 Factory I/O 软

件进行驱动之中，选择称呼“SiemensS7 PLCSIM”并且为其配置“布

尔输入”、“布尔输出”、“双子输入”、“双字输出”的实际点数，将

其中的每一个传感器以及驱动器信号与所有 IO 地址进行对应。在

TIA Portal 软件内部打开官网，可以提供通信工程文件展开模拟仿

真，能够直接正常进行通信方面的连接。Factory I/O 软件驱动一侧

所显示的红色感叹号可以转变为绿色对号，这就表明通信建立已经

成功。 

（三）PLC 的编程以及调试 

在进行视觉分拣系统整体控制程序的实际编写之前，需要做到

将控制思路予以理顺清楚。分拣的基本核心内容就是零件，针对零

件生产和传送基本过程展开有效控制，需要依赖每一个传感器实际

传输的信号，整个过程当中传输的信号间关系，也要针对其逻辑方

面进行理顺，然后再开始程序的编写并且实施仿真调试。另外，在

展开实际教学过程之中，教师还可以为学生添加出故障信号以及干

扰信号等等，进而可以有效培育并且提升学生针对出错的自我检查

能力，避免将来学生在自我练习的过程之中出现错漏[5]。 

结束语： 

综上所述，整个工业自动化虚拟教学实践平台拥有较强的教学

潜力，可以为学校展开工业自动化的教学实践训练，可以为学生学

习工业自动化专业课程创建出十分便利的条件，促使原来需要进入

到与学校之间合作的工厂之内才可以接触到的场景以及实践任务，

在校园之中通过工业自动化虚拟教学实践平台的应用就可以实现，

针对其展开科学调控以及仿真模拟。在 Factory I/O 软件基本功能的

逐渐完善，可以促进学校之内工业自动化虚拟教学平台为实际教学

提供诸多便利，使得实践教学训练任务的实现更为便捷。 
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