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工业自动化生产线中机器人及PLC的集成控制研究 

张运昌 

杭州富生电器有限公司  311400 

【摘要】随着信息技术和通信技术的不断发展，PLC技术也有了很好的发展和进步，在工业生产的过程中，PLC技术已经被广泛的应用起来，

这是非常有助于我国工业现代化、信息化、智能化的发展的。要想在工业生产的过程中充分的发挥机器人和PLC集成控制的作用，就首先要

对机器人及PLC集成控制进行充分的研究，这样才能有效的满足工业生产过程中的实际需求，这是非常有助于我国工业自动化生产的发展的。

本片文章将对工业自动化生产线中机器人及PLC的集成控制研究进行阐述和说明，希望可以为大家提供参考和借鉴。 
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引言： 
在进行工件生产时会采用自动化生产的技术，通常情况下，加

工工件可以分为四道工序。在工业自动化生产线中会涉及到数控车

床、机器人、液压工作站、空气压缩机、原料仓、输送带、成品库

等等。进行工件生产时，一台机床和一台机器人能够完成一道工序，

而工业机器人能够将毛坯件直接从仓库中搬运至数控车床上，经过

生产加工之后，还可以直接将成品运送至成品库中，实现了工业机

器人和输送机构的无缝连接。 

1、机器人的结构设计 

1.1 升降结构的设计 

进行机器人升降结构设计时，要充分意识到升降结构是构成机

器人的重要组成部分，升降结构负责的是垂直方向的运动，并且将

不同层面的生产线进行连接。升降结构不但要在垂直方向上满足机

器人的承受能力和运动需要，而且还要确保机器人的定位准确，保

证机器人的运行状态是稳定的。升降结构是由气压缸、活塞缸、活

塞构成的，在运行时，活塞被活塞杆带动着运动起来，实现了竖直

方向的提升。气缸则也采取竖直形式进行放置，将机器人的手臂固

定在可动气缸的一端，这样驱动装置就能够进行提升运动。驱动装

置在运行的过程中有效的带动活塞杆与活塞进行运动，要将驱动装

置作为机器人的整体进行配置。在提升机器人手臂时，利用端盖和

活塞杆对空气压缩，然后传送到缸体内部，通过气体运动推动活塞，

机器人就实现了竖直方向的运动，带动机器人的手臂进行提升动作。

机器人手臂进行下降运动时，也同样是运用活塞杆将空气压缩，然

后传送到缸体内部，气体促使缸体下降，机器人就完成了手臂下降。 

1.2 旋转结构的设计 

旋转动作是机器人必不可少的动作之一，所以要对机器人的旋

转结构合理的设计。旋转结构是机器人的重要组成部分，旋转结构

运行时是需要齿轮、齿条充分运动的，这样才能够使得齿条活塞与

齿轮产生的力矩转化为轴的转矩。而轴将转矩传递后就能实现机器

人手臂的转动。机器人的手臂转动时由大气缸、齿轮、转轴、小气

缸、活塞、活塞头、传感器、自动液压缸组成的。 

1.3 手抓结构的设计 

进行机器人结构的设计时，手抓结构的设计是保证机器人能够

在自动化生产的过程中能够发挥作用的重要组成部分。机器人的手

抓结构的抓握是通过换向阀实现的，在完成给换向阀通电之后，压

缩空气会进入到实际的过滤器和各种直动型的减压阀当中，如此能

够使得压缩空气进入到储气罐当中，通过换向阀能够让其进入到两

个夹持气缸当中，这样一来就能够通过推动活塞杆来完成其实际的

左右推动。整个过程中通过各种合理的设计都能够完成对手抓结构

的有效操作。通过气体的进入来完成抓取动作，而通过相关的放气

等方式可以实现松手动作。机器人的抓取动作能够更好的完成对相

关零配件的实际操作，所以在具体的开展过程中，应当完成对各种

零配件的合理使用，并且具体的开展过程中，使用包括齿条等多种

零部件都能够满足整体的操作要求。简单来说，通过多种零部件的

使用能够完成机器人的实际抓取动作，整个建设需要完成更为主要

的系统操作和设计，通过各种科学化的设计和安排才能够实现整体

的抓取动作。而在实际的操作和使用上还是要对其进行更好的保护，

使得各种功能都可以得到实现。 

2PLC生产线控制系统设计 

2.1 控制系统原理 

在工业自动化生产机器人的使用过程中，PLC 系统生产线的使

用过程中，多种内容的操作使其核心内容，针对其实际的设计工作

来说，应当完成具体的面板按钮输入，更好的对其输入都进行监测

和操作，这样就能够保证相关设备在实际的运行过程中得到有效的

控制。同时使用 PLC 能够完成可编程逻辑的具体控制，有效的开展

各种操作和实施效果，针对相关的技术应当完成合理的提升，保证

对对自动上料装置都要完成更好的控制。 

2.2 系统硬件设计 

在系统的硬件设计和生产当中，首先其需要满足具体的要求，

针对相关的工作需求和工作环境来开展工作。由于其不同的按钮等

都有着不同的功能，所以在具体的开展过程中，需要结合实际内容

对相关的系统都完成实际的建设，第一完成自动化的上料装置检测，

这些都能够由机器人操作完成，第二可以由机器人来完成放料，这

些工作都能够由机器人完成通过对各种油压机等实际的操作和安排

能够让其完成各种工作，全面的保证对自动化机器人的合理使用，

并且其相关的工作都要能够符合各种实际的要求，综合的进行各种

操作和管理，使得自动化的工作能够得到更好的控制。保证整个系

统运行更加的便捷，同时各种工作都能够符合相关要求。 

2.3 系统软件设计 

系统软件的设计过程中，还是要从两个方面入手来完成相关的

工作，具体的开展上，首先需要保证软件的设计效果，实际的开展

上，应当控制机器人的整体动作，能够在软件的使用过程中可以完

成既定的动作要求。这些相关的功能都要完成实际的 PLC 控制，综

合的保证其具体功能都可以得到更好的使用，在机器人实际运行过

程中，依靠气缸能够进行驱动。而整个机器人的动力系统也是依靠

气缸来完成相关的工作，所以具体的操作和实施上，完成对各种气

缸的运行设计和安排，就能够更好的满足当前的机器人操作要求。

所以在实际的软件设计过程中，需要通过电磁阀来完成具体的操作
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和控制，下降电磁阀通电之后，能够使机器人下降，而其断电之后

能够停止机器人的实际运行，电磁阀在得到上升之后，其能够让机

器人完成上升，而机器人在停止通电之后，能够保证其停止运行。 

具体的系统操作上机器人应当完成相关的移动要求，整个系统

的建设和使用过程中，通过相关软件系统的操作安排能够有效的完

成对其移动的设计安排，全面的让其能够符合具体要求。并且对于

实际的设计工作来说，需要完成自动化控制系统的操作，具体的工

作开展上，应当保证机器人都能够进入到实际的运动状态，在启动

之前，其能够了解初始情况，保证机器人可以正常的运行。完成对

其初始状态的了解之后，可以保证机器人能够正常的运行，整个过

程中当中，需要从基础入手来完成实际的操作和规划，并且更好的

完成对其各种动作手势的整体设计与安排，在具体的开展之后，第

一启动机器人完成转动等操作，之后在从上到下的完成各种其实际

的设计和安排，通过对系统的操作保证机器人开始完成自动化工作，

如此能够达到自动控制的目的。而具体的流程为，开始、对电源完

成启动、开始正常的上料并且进行运转、通过传感器对物料进行监

测，更好的完成相关的工作，在整体的开展过程中，需要从根本入

手来完成对各种功能的管理，并且通过相关技术都能够符合整体的

要求，全面的完成对自动化系统的综合管理，确保系统可以进行正

常的运行，综合的满足实际使用需求。 

3工业自动化生产线中的机器人集成控制 

3.1ABB RIB-4600 型机器人的集成 

针对目前的机器人使用来说，在具体的开展过程中需要完成相

关的多种模块设计，从根本入手来完成具体的操作安排，综合的使

其都能够符合具体的要求，而在实际的建设上应当完成相关的各种

系统规划和安排，合理的使用各种系统都能够完成相关的操作，针

对具体的主机和闪存等都要完成有效的管理，主要应当根据所需要

有的电子设备等完成具体的控制，保证其能够实现多个机器人的同

时控制，在此过程中需要对几个机器人都附加相关的模块，这样能

够实现对机器人的同时控制。 

3.2ABB RIB-4600 型机器人的控制 

整个系统的建设过程中，其需要按照两级来完成实际的控制，

对于第一级来说，需要通过网络信息技术来完成实际的管理，使用

此技术能够实现各种工作的顺利开展，同时针对机器人来说，应当

对外围设备都要完成合理的操作与规划，综合的保证其都能够完成

实际的通信设计，在机器人的设计过程中，使用人员提供了丰富的

通信机制，保证各种机型都要完成整体的设计和安排，提升相关的

建设效果，全面的让其能够符合具体的要求。针对各种机器人的设

计都要符合实际要求，确保其具有更好的使用功能，综合的提升相

关的管理效果，确保工作都能够顺利的开展。 

4工业自动化生产线中的 PLC 集成控制 

4.1S7-300PLC 的构成 

在 S7-300PLC 之中，硬件系统的主要构成部分有中央处理 

器、电源、I/O 扩展口、储存器、输入以及输出的外设接口等。 

4.2S7-300PLC 的工作方式 

S7-300PLC 工作的方式为循环扫描，在其工作过程中，我 们

可以按照五个阶段对其整个的扫描过程进行划分：第一个阶 段是内

部的处理；第二个阶段是对编程器等进行通信处理；第 三个阶段是

输入扫描；第四个阶段是对用户的程序进行执行；第五个阶段是输

出处理。在 PLC 的工作过程中，这五个阶段会 一直循环执行，这

就是其工作方式。PLC 将这五个阶段的扫描 过程执行完成所需要

的时间叫做工作周期，也可以叫做扫描周 期。本次所研究的集成控

制系统是通过以太网来进行远距离的 集成控制，但是由于生产线之

中所应用的 PLC 种类不同，生产 年代也有着较大的差异，所以其

通讯接口就可能会有着一定程 度的差异性存在。这里主要对西门子 

S7-300PLC 的集成通讯进 行研究。PLC 硬件的通讯连接方式：第

一，PLC 自身带有以太网 通讯模块。如果 PLC 自身带有以太网的

通信模块，在进行应 用的过程中，就可以通过以太网将其与 PC 直

接进行连接，然 后通过 PC 上的 STEP7 进行相应的设置之后，就

可以达到通 讯效果。第二，PLC 自身不带有以太网通讯模块。如

果 PLC 自身不带有以太网通讯模块，我们可以应用 BCNet-S7 西

门子 以太网络通讯模块来进行 S7-300PLC 的以太网通讯转化，因 

为这一模块就是针对西门子 S7 系列的 PLC 以太网通讯转换而 

研发的一种通讯模块，因此我们可以通过这一模块来代替 S7- 

300PLC 自身带有的以太网通讯模块。因为这一模块有着开放 性的

接口，所以这一模块的应用也可以为上位机的软件开发 提供有力的

支撑作用。 

结束语： 
综上所述，在科学技术迅速发展的今天，工业自动化生产的过

程中，对机器人和 PLC 集成控制进行设计和研究是非常重要的，能

够有效提高工业生产的效率和生产质量。在对机器人和 PLC 控制系

统进行应用的过程中，要对工业自动化生产的工序进行充分的了解，

要充分了解机器人在工业生产中发挥的重要作用，对对于机器人的

各个组成部分进行精确的设计，加强 PLC 控制系统的设计。要以工

业自动化生产的实际情况为出发点，对控制系统的各个功能进行不

断的更新和完善，要保证 PLC 控制系统能够准确的控制机器人进行

控制。我们要善于发挥机器人和 PLC 控制系统的优势，有效的提高

工业化自动生产的效率和质量，实现工业生产的自动化、信息化和

智能化的发展。 
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