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产品详情

  

 伺服液压运动控制：选择PLC还是运动控制器？  

一些闭环运动控制的应用很显然需要运动控制器，然而一些人也可以通过使用PLC来实现闭环控制。当
然，选择何种控制常常难以定论。 

  

当你可以使用PLC控制的时候，为什么还需要花钱去购买一个专用的电液运动控制器呢？很简单。一般
来说，考虑的因素包括使用数量，实现难度，可用时间，生产效率，精度要求以及经济性等。做出何种
决定往往是很模糊的。根据以往的，我知道哪种类型的应用可以用PLC，哪种不适用。 

  

对于大多数的控制设计者来说，成本是的想法。的办法就是购买带有模拟量输入和输出的PLC用于各种
轴的控制，还可以带有一些数字I/O，接着就可以编程了。通常都是从的比例控制开始，甚至PID控制块
都不需要。这就是目前市面上大多数的液压伺服控制的做法，人们接受液压的培训很多，但也于此。 

  

模拟量的反馈必须转化缩放为位置单位。然而，我很奇怪的是，在一些PLC里，很多的人在如何把一个
模拟量转化为毫米或英寸。如果编程的工程师在问，很显然他啥也编不了。对输入值比例缩放之后，很
简单的做法就是，从指令位置减去实际位置，差值乘以比例增益，该值作为模拟量的输出至阀。就是这
么简单！ 



  

 

伺服液压运动控制：选择PLC还是运动控制器？  

 

1. 该显示了当指令位置突然改变100mm时将会发生什么。控制输出在****饱和，执行器突然加速。实际位
置则慢慢的接近100mm的目标值。  

 

模拟量控制的PLC设置  

 

PLC控制的一个挑战发生在液压缸的指令和实际位置相差很大的情况，因为此时输出至阀的可能很大。
结果就是液压缸全速运动至指令位置。在指令位置的时候会发生什么就取决于增益和负载大小了。有时
候液压缸会减速至指令位置，但是如果负载很大，也会产生超调，并带有衰减振荡。  

 

关于此问题可以有多种解决方案。一个简单的办法就是输出值为低于****的某个值。更好的解决办法就
是一个目标发生器，从而可以朝着指令位置的的方向目标值。接着，不是比较指令位置与实际位置，而
是比较实际位置与下一个目标位置。目标位置在当前位置开始启动，按照期望的速率并达到指令位置。
对于长行程运动来说，则可以避免初始运动时的振动和冲击。这种解决方案相对来说也比较容易实施。

 

举个例子，如果两个液压缸跟随同样的目标位置，其位置同步是相对容易的。如果两个缸所受的负载一
致，目标值的跟踪误差也应该一致，因此它们的实际位置也会非常接近。那么，对于只有比例控制的来
说，跟踪误差是什么呢？  

 

跟踪误差公式：  

 

Ef = v/(K ? Kp)  

 

此处:  

 

Ef - 跟踪误差，mm,  



 

v - 速度, mm/s,  

 

K - 开环增益,  (mm/s)/%  

 

Kp - 比例增益， %/mm.  

 

  

2. 该曲线与图1说设想的方案一样，只是指令位置只改变10mm。注意的是它们用了同样的时间。这是因
为运动控制的时间常数是5倍。5倍时间常数即0.358s。意味着1mm的运动要花0.358s才能达到目标值的1%
。 

  

单位很重要，并需要保持一致。百分比代表控制输出的百分数。控制输出的百分数可以是 ±10 V, ±20 m
A的百分数，或者其它的，只要单位一致就可以。当使用PLC的时候，跟踪误差通常情况并没有那么重要
，液压缸只需要能够大体的接近指令位置即可。上面的等式适用于对跟踪误差有限定的应用。用户可以
决定速度，以应用要求。 

  

计算开环增益需要用到VCCM公式，其计算了在****控制输出的稳态速度。该公式在相关已经讨论过很
多次。(延伸阅读：VCCM-如果流量计算不再是Q=A*V？) 

  

比例增益的计算稍微复杂一些。你可以尝试使用试错法，确定一个可以看起来可以工作的数值。如果增
益太低，液压缸响应会很迟缓。如果增益太高，执行器会有振荡的可能。然而，的增益是可以计算的：
 

  

Kp = 2 ? ζ? ωn ? (9 ? 8 ? ζ2)/(27 ? K) 

  

此处： 

  

Kp - 比例增益，输入偏差变化的相对值mm与输出变化的相对值之比的百分数表示, 

  



ζ - 阻尼系数（未知时假定为0.3333）, 

  

ω - 自然，弧度/s 

  

K - 开环增益 
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