
西门子模块6GK7243-1GX00-0XE0接线方式

产品名称 西门子模块6GK7243-1GX00-0XE0接线方式

公司名称 浔之漫智控技术（上海）有限公司

价格 .00/件

规格参数 品牌:西门子
型号:模块
产地:德国

公司地址 上海市松江区广富林路4855弄88号3楼

联系电话 158****1992 158****1992

产品详情

  
对于红外光电传感器
来说，相应于不同的路面条件（主要是黑白度），接收管接收到地面漫反射红外线后其两端电压将有所不同，即传感器接收管正对白
色路面，则其电压较高，若正对黑色的路径标记线，则电压较低。基于此原理可以提出一种比较常见的路径离散识别算法：通过普通
I/O端口将接收管电压读入单片机
，根据端口输入的高低电平逻辑来判断该传感器是否处于路径标记线上方，再筛选出所有处于标记线上方的传感器，便可以大致判断
此时车身相对道路的位置，确定路径信息。

 这种离散算法简便易行，对硬件及算法要求都比较低，在传感器数目较多的情况下也可以实现较高的识别准确性。但它的一个致命
缺陷在于路径信息只是基于间隔排布的传感器的离散值，对于两个相邻传感器之间的“盲区”无法提供有效的距离信息，因此在传感
器数目受到限制的智能车赛事中，其路径识别精度极大地受制于传感器数目及其间距。

 即使传感器数目不受限制，路径识别精度足够高，离散路径识别算法仍有其难以克服的固有缺陷。由于离散算法得到的路径信息为
离散值，如果直接应用到转向及车速控制策略中，势必造成转向及车速调节的阶跃式变化，这将会对赛车的性能产生以下不利影响：
其一，转向及车速控制僵硬，对路径变化反应不灵敏，同时易产生超调及振荡现象；其二，舵机输出转角相对于路径为阶跃式延迟响
应，对于追求高速性能的高车速短决策周期控制策略来说，很可能因为舵机响应不及而造成控制失效。

 为了解决以上问题，一方面可以从路径识别算法上着手，寻找识别精度高，不受传感器数目限制，识别信息连续的路径识别算法；
另一方面也可以从控制算法上着手，寻找基于离散路径信息的连续控制算法。本文着眼于第一条思路，提出一种将有限间隔排布传感
器采集的数据连续化的方法，来实现连续路径识别。

 光电传感器特性

 该连续化方法主要是建立在对光电传感器特性的深入研究的基础上。

 事实上，红外光电传感器特性并非如前文所述那样简单（白区高电压，黑线低电压），其电压大小与传感器距离黑色路径标记线的
水平距离有定量关系：离黑线越近，电压越低，离黑线越远，则电压越高，（具体的对应关系与光电管型号以及离地高度有关。
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 因此，只要掌握了传感器电压—偏移距离特性关系，就可以根据传感器电压上的大小确定各传感器与黑色标记线的距离（而不是仅
仅粗略判断该传感器是否在线上），进而获得车身相对路径标记线的位置，得到连续分布的路径信息。

 连续路径识别算法

 传感器特性测定

 传感器电压—偏离距离曲线的测定是实现连续路径识别的基础，需在软件调试阶段预先完成。以下将以一套实际设计的传感器为实
例，说明曲线测定的过程。

 预标定

 考虑到赛道差异以及传感器温漂对传感器电压整体变化产生的影响，每次赛车出发前需要进行赛道预标定，从而为下面算法路径识
别部分中的归一化处理提供准确的归一化基本参数。

 在标定过程中，赛车处于停车状态，但传感器及其电压A/D转换通道仍在工作，单片机不断记录读入的电压值。在赛道上移动赛车
使其所有传感器均能扫过白色的路面以及黑色的赛道标记线，这样单片机就能记录下在该赛道上道路传感器的电压*大值（白区电压
）以及*小值（黑区电压），为算法中的归一化处理提供基本参数。

 路径识别

 路径识别（即路径信息获取）为控制算法的核心内容，各步骤在单个决策控制周期内完成。首先，在每个决策控制周期中，通过A/
D转换将传感器电压转换为数字量读入单片机中。然后，利用在标定过程中得到的传感器电压*大、*小值将得到的传感器电压进行归
一化处理。下面需要确定能够用于确定路径信息的有效传感器。接着，就需要调用传感器特性曲线参数进行路径信息计算。*后，为
了能够提高路径信息的准确性，减小单个传感器探测及数据转换的误差，可以将根据三个有效传感器计算得到的三个偏移距离取平均
，得到较为准确的路径信息。

 值得注意的是，这样得到的路径信息是车身中心偏移路径标记线的距离，是一个连续变化的量，不但能在传感器处于赛道标记线正
上方时探测到赛道，也能在传感器偏移标记线时给出具体的偏移距离，因此消除了传感器间隙的“盲区”，实现了连续的路径识别。

 问题及展望

 连续路径偏差识别算法比起普通离散算法来说，不但具有定位**、响应连续的特点，而且从理论上来说连续算法可以在任意数目传
感器配置的控制系统中都保证较好的路径识别效果，为控制的流畅性提供了可能。

 同时需要指出的是，采用该算法时硬件设计上需要注意一些相关问题：

 需要根据实际路径标记线宽度，以及传感器离地高度选择合适的光电传感器。

 为了保证算法的简单，使所有传感器能够共用一个分段线性模型，**能够保证所有传感器的均一性，即所有传感器的特性曲线都具
有大致相同的形状。这一点实际上很难做到，但若设计时稍加注意，如对元件进行分级筛选，仍可以部分改善问题，给算法实现上带
来方便。
拉绳位移传感器又称拉绳传感器、拉绳传感器、拉绳电子
尺、拉绳编码器。拉绳位移传感器是直线位移传感器在结构上的精巧构成，充分结合了角度传感器和直线位移传感器的优点，成为一
款安装尺寸小、结构紧凑、测量行程大、精度高的传感器，行程从几百毫米至十几米不等。

信号输出方式

拉绳位移传感器的信号输出方式分为数字信号输出和模拟信号输出， 数字输出型可以选择增量旋转编码器、**值编码器等，输出信号
为方波ABZ信号或格雷码信号，行程*大可以做到15000毫米，线性精度*大0.01%，分辨力根据配置不同*大可以达到0.001毫米/脉冲。

https://www.dgdqw.com/wenku/chuanganqi/
https://www.dgdqw.com/wenku/rd/dianzi/


模拟输出型可以选择精密电位器、霍尔编码器、**值编码器等，输出信号可以为RS485,dp总线，4－20毫安、0－5伏、0－10伏、串行S
SI和电阻信号等，*大行程可以达到15000毫米，使用环境*大可以达到IP65的防护等级，-45℃～+105℃的宽温度环境下使用。

工作原理和常用参数

拉绳式位移传感器的功能是把机械运动转换成可以计量，记录或传送的电信号。拉绳位移传感器由可拉伸的不锈钢绳绕在一个有螺纹
的轮毂上，此轮毂与一个精密旋转感应器连接在一起，感应器可以是增量编码器，**（独立）编码器，混合或导电塑料旋转电位计，
同步器或解析器。

操作上，拉绳式位移传感器安装在固定位置上，拉绳缚在移动物体上。拉绳直线运动和移动物体运动轴线对准。运动发生时，拉绳伸
展和收缩。一个内部弹簧保证拉绳的张紧度不变。带螺纹的轮毂带动精密旋转感应器旋转，输出一个与拉绳移动距离成比例的电信号
。测量输出信号可以得出运动物体的位移、方向或速率。

常用参数有测量行程、输出信号模式、线性度、重复性、分辨率、线径规格、出线口拉力、*大往返速度、重量、输入电阻值、功率
、工作电压、工作温度、震动、防护等级等。

拉绳位移传感器应用

拉绳位移传感器特别适合直线导轨系统，液压气缸系统、试验机、伸缩系统，仓储位置定位，压力机械，造纸机械，纺织机械，金属
板材机械，包装机械，印刷机械，水平控制仪，建筑机械等相关尺寸测量和位置控制，特别适合电液伺服液压**试验机的控制。完全
可以替代光栅尺，其它应用场合可以定制，完全可以实现低成本的高精度测量。

使用安装注意事项

1．利用底部4个固定螺丝孔,依现场及机器安装空间设施需要,直接安装或另加保护或其他机械使用．

2．不锈钢索安装时,须注意水平角度,亦即尽量使钢索由出线口至移动部位之机构,于工作时水平滑动，
保持*小角度（容许偏差+/-30）以确保量测精度及钢索之寿命．

3．钢索本体是不锈钢加涂氟层,请勿让其受外力的割伤﹑烧损﹑撞击等不当之事发生：过量的粉尘﹑积屑或是足以破坏钢索的物品贮
留于内部的滑轮或出线口将造成钢索破损,导致运转不顺的故障．

4．未安装于工作台或固定坐前,请勿用手或是其它产品将钢索拉出并让其瞬间自行弹回．此举将造成钢索断裂,伤害本体结构及人身安
全．

5．MPS-S和MPS-M系列产品的往复运动的瞬间加速**不可超过1米/秒；MPS-L和MPS-L-
P系列产品的往复运动的瞬间加速**不可超过0.5米/秒；此举将造成钢索断裂，恕本公司不承担此范围以外的责任．

6．若使用于非直线运动的机构,请加装适当的滑轮运转．

7．若使用于环境恶劣或特殊场合,请自行加装保护机构或与本公司工程部、经销商洽谈、否则造成产品损坏,本公司不予以负责．
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