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嘉兴西门子PLC代理商

本文基于部分具备集成功能的高速输出以西门子20
0 plc驱动第三方伺服为例西门子plc
晶体管型高速输出大多属于“源型”类型，除少量的PLC，如224xp si（6ES7
214-2AS23-0XB0）的输出具备是漏型输出外，另外，224xp（6ES7
214-2BD23-0XB0）输出还支持5V或24V的电源电压使用（Q0.0/Q0.1/Q0.2/Q0.3/Q0.4）。224xp
si输入、输出连接图

对应源型输出类型的解释：（以PLC这侧为判断依据）   当输出端子的电流方向是PLC
向外部输出的（自PLC向外输出电流的），西门子判断为源型输出模式，当输出端子的电
流方向是向PLC内部输入的，西门子判断为漏型输出模式，这个与其它第三方PLC的输出
类型解释有所区别。  
论坛上经常看到有类似问题的提问，因之
前是学电子
设计的，总感觉这些不是什么问题，应该可以通过增加转换板，改变接线的方式（变更硬
件连接）可以解决。（考虑的思路方向是否能够构成回路的依据，仅仅是考虑PLC与第三
方伺服驱动器的回路问题）。当然这个转换板西门子也没有相应的配件提供，给用户的使
用会带来一些不便（目前市场上的转换板由于是第三方或者用户自制的，品质无法确保）
，但类似的问题也有驳于西门子选型的理论，西门子的选型理论应该是提前统筹好各外部
输入、输出；和特殊器件的连接及数量。但实际应用中仍然有部分用户由于没有做足前期
的准备工作，当进入到安装、调试时就面临了连接的问题。以下以一款三菱MR-J3-_A系
列交流伺服驱动器与西门子200高速输出端子的连接来说明一些问题和连接的可能性讨论
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。 图示：三菱MR-J3-_A系列伺服速度控制模式连接

假设，以伺服启动回路电流经过途径来描述回路路径：DC24V（DICOM）电源连接至端
子号20#，由内部光电耦合组成回路连接至端子15#伺服启动端子。当外部PLC提供与15#连
接端子低电位时，电流方向以24V电源开始，自内部回路到伺服启动控制端子15#，在由外
部触点构成至电源负（DOCOM）端子的一个闭环回路。如果与西门子200PLC直接连接显
然无法进行，见图示224XP高速输入、输出

以Q0.0为例说明西门子200PLC的高速输出特征，当有输出高速脉冲时，Q0.0端子为高电平
，而三菱伺服驱动器端子需要的是低电平。假设，伺服驱动器控制仅仅需要的是一个端子
那问题就变得相对简单的多了。我们可以把三菱伺服驱动器的15#端子经外部触点连接到1
L+，M与三菱伺服驱动器的DOCOM连接构成闭合回路，但实际伺服驱动器连接需要多个
端子的组合连接才能实现的控制。当然如果有一方能够实现输入、输出极性转换选择问题
也可以得到解决，但事实上双方均没有这个选项，一般需要通过外部转换板进行间接连接
。转换板图示：

转换板工作原理：当PLC输出脉冲高电平时，转换板2SC9018基极得到一个高电平，驱动
该晶体管导通（开关工作机制），使连接到伺服驱动器的端子由高电平变为低电平（0.2~
0.3V），使伺服驱动器端子为有效电平，从而得到正常的回路工作机制。选择转换板元件
的依据是：1）作开关工作机制晶体管的工作频率，大于高速脉冲输出频率（>100KHZ）2
）作开关工作机制晶体管的工作电压、电流大于高速脉冲输出时的工作电压24V及以上，
电流大于100mA及以上3）所使用的电阻器功率在1/2W以上转换板的参考点分别连接到PL
C的M和伺服驱动器的DOCOM端子。如果不增加转换板是否能够通过改动端子结构实现
“直接”连接？回答应该是可以的，如，只要将200PLC的1L+组的公共端子拆分开后分别
连接到各Q0.*，或者改动伺服驱动器的20的公共性端子得以解决。但这样的改动的理论依
据必须是熟悉基本的电子基础，有相应的动手能力，显然改动PLC或驱动器的硬件，在实
际应用中不能够得到大多数人的认可，且改动后PLC或驱动器的通用性也是一个问题。建
议：西门子200smart信号板是否能够提供具有高速输出功能且是漏型的模板。以上问题讨
论仅仅是一种理论范畴为依据的思路。关于高速输出的特性要求：   集成的PLC做高速
脉冲输出时，往往有这么一段文字大家不一定会关注，意思是：为输出电流确保在开关状
态，必须保证工作的电流值在一定范围。   这个得从晶体管的特性曲线说起，晶体管
具有3个工作区域，即截止区、放大区、开关状态工作区。当晶体管工作在放大区时，集
电极输出的波形有可能不符合高速脉冲所需要接收到的曲线特性，确保集电极的工作电流
实际上是确保所发出的高速脉冲曲线容易给驱动器所接收到或者是认可的，在电子学上同
样被认同为输出曲线的坡度有足够的陡，才能具备晶体管快速相应工作机制。解决的方法
是增加高速输出端子的负
载，一般是回路并联外置电阻器进行。伺服电机信号转换板采用2N5551三极管，参数：

1 变频器控制电路故障

主要包括主控制电路板、开关电源板、功率变换器、滤波电容等控制电路的故障。该故障
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主要表现为+5v、+12v直流开关电源电路烧坏、整流桥滤波电容击穿、中间直流回路故障

、IGBT功率变换器因过热烧坏、控制电路板输出继电器烧坏、驱动电路故障、充放电电

路故障等。

2 变频器散热直流风扇故障

风扇属于易损件，对连续工作的场合，其工作寿命一般为2～5年，但由于受不同应用场合

环境的影响，譬如外环境温度高，散热情况差，直流风扇被尘埃粘住停转等等，都是造成

变频器故障较频繁的一个。同时，由于变频器品牌和型号较多，各种变频器所选择的直流

风扇的额定电流和大小也各不相同，不能实现相互通用，这给现场维修工作带来较大不便

。

3 大容量滤波电容故障

对*连续运行的变频器一般情况下，应2～5年更换维护一次大容量滤波电容，否则就容易

出现电容故障。电容故障主要因击穿产生漏液、鼓包等现象，达不到平滑直流的工作要求

。

4 变频器控制面板故障

该故障的多数故障特征为操作面板无显示或操作键失灵故障，现场变频器故障维修主要有

操作面板与主机连接线断路、操作面板接头松动、操作键老化以及操作键操作锁定等原因

引起。

5 变频器外围控制电路器件故障

变频器本身*，但外部控制电路发生故障。主要表现有交流接触器、各种继电器、空气开

关、PIC可编程器、谐波抑制器、变频柜散热交流风扇、保险熔断丝、现场显示仪表和报

警电路器件等控制电路器件的故障。



6 变频器外围通风散热条件差

主要表现在变频柜整机内部过于狭窄，散热通风效果差，导致散热不良；部分变频器工作

环境恶劣，变频柜内尘埃集聚较多，严重影响变频器正常运行，甚至造成停机故障；变频

柜散热导流交流风扇属于易损件，使用寿命一般为2年左右，尤其在夏天，室内没有空调

降温，散热系统一旦不畅，就会引起变频器过热停机报警频发等现象的发生。

7 功率不匹配，造成“小马拉大车"问题而产生的变频器故障

由于变频器投入安装时开发商追求成本需要，当时选择了变频器功率小于电机额定功率的

产品，但随着运行参数的变化，需要在较高频率下运行，就出现了“小马拉大车"问题，z

ui终导致变频器长时间在超负荷下运行，产生主控电路故障。

8 变频器内驱动电路故障

造成驱动电路损坏的原因有多种，一般来说出现的问题也无非是U、V、W三相无输出，

或者输出不平衡，再或者是输出平衡，但在低频运行的时候出现抖动，还有启动报警等故

障现象，这些都属变频器驱动电路问题。

9 变频器主要故障原因及预防措施

由于使用方法不正确或调试运行参数设置不合理，将容易造成变频器误动作及停机故障报

警。为确保变频节能控制设备的良好运行，做好对变频器故障原因分析和预防工作非常必

要。变频器在正常使用6-10年后，就进入故障频率的高发期，经常出现元器件烧坏、失效

、保护停机功能频繁动作等故障现象。因此，平时的维护保养、去尘、控制温度等就显得

特别重要。

10 外部电磁感应干扰易造成的故障

如果变频器周围存在干扰，它们将通过辐射或电源线侵入变频器的内部，引起控制回路误



动作，造成工作不正常或停机，严重时甚至损坏变频器。在外部采取噪声抑制措施，干扰

源显得尤其必要。具体解决办法有：一是尽量缩短控制回路的配线距离，并使其与主线路

分离；二是变频器接地端子应按规定进行，不能同电焊、大功率动力设备接地混用；三是

变频器输入安装噪声滤波器，避免由电源线引入干扰。

高速计数器一般与编码器或光栅尺配合使用来测量转速或是位移，且高速计数器不同于普

通计数器，你会遇到选择0-5中哪个高速计数器？8种模式中选用哪种？启用它并让它计数

等问题，这就涉及到它的两条指令。此外，PLC的高速计数器如何使用？如何接收编码器

的信号？这是重点。

总之，高速脉冲输入输出这方面涉及的知识很多，而且也很重要，建议大家先了解一些运

动控制和运动组态的基本知识，然后再学习运动控制指令，比如：初始化运动指令、手动

控制指令、回原点指令、RUN指令等等，这些指令在编程时都是能用到的。接着要解决P

LC模拟量功能应用这块了，会遇到传说中的PID，PID在工业控制领域属于常用的控制，

它就是闭环控制系统的比例-积分-微分控制算法，大家可以理解为是一种数学算法，PLC

如何实现PID控制？这是大家要掌握的内容。

就比如上图，这是S7-200PLC实现PID控制的三种方式，分别是PID向导、PID指令以及自

行编程，其实PID向导和PID指令没有很大区别，的不同是能使用的工具不同。PID向导一

般是比较常见且提倡的方法（重要），需要了解PID调节控制面板，再就是PID指令了，

会涉及到PID回路表，自行编写PID算法的话，要用到很多公式，这些东西大家要各有侧

重。

后，PLC的通信功能应用，主要是串行通信和以太网通信。首先清楚串行通信的分类，按

传输方式分、接口类型分等等。在这块，你会遇到自由口通信、MODBUS通信、USS协议

通讯等。MODBUS通信很多设备能用上，这个必须掌握。此外，USS协议通讯和MODBUS

通信都是基于自由口通讯而来的，所以串行通讯的重点就是自由口通讯，如何按照协议去

编写程序，或者如何定义协议？这是大家在学习自由口通信时要解决的内容。

比如：S7-200SMART PLC的串行通讯就是基于485接口上的通讯，同时也能扩展一个串行



通信口，扩展通信口可支持232和485接口，但究竟用哪个接口这就取决于软件中的硬件配

置了。
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