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PLC双线圈输出与双线圈驱动的工作原理和
区别是什么

1. 位元件输出执行和双线圈

位元件的驱动输出在梯形图中是由线圈输出指令 OUT



和功能指令的操作来完成的，但两种指令的执行有很大的区别，

1)OUT指令执行

不管驱动条件是否成立，OUT 指令都要执行输出。驱动条件成立，则输出执行为 ON

(下面用1表示)，驱动条件不成立，则输出执行为OFF(下面用0表示)。

2)功能指令执行

位元件也经常作为功能指令的操作数进行驱动，例如 SET Y0、RST Y0、MOV K10 K4Y0 等。同样，这些

功能指令均有驱动条件，功能指令仅当驱动条件成立时，才执行指令的操作功能。其执行结果会送到

I/O 映像区或 RAM 存储区中去保存，而驱动条件不成立时，执行的结果仍然保持不变，直到通过执行新

的指令操作得到新的执行结果为止。

什么叫双线圈?在梯形图程序中，如果一个位元件的线圈被驱动两次或两次以上，就叫双线圈。根据驱动

所用的指令不同，双线圈在程序中又分为三种结构。

(1)用OUT指令驱动同一个位元件两次或两次以上。

(2)用OUT指令和功能指令驱动同一个位元件两次或两次以上。

(3)用两个功能指令驱动同一个位元件两次或两次以上。

上面三种结构，*(1)种和*(2)种称为双线圈输出，*(3)种称为双线圈驱动。在程序中这两种情况执行的结

果是不同的，下面分别给予讨论。

2.双线圈输出

所谓双线圈输出是指位元件在编程中用OUT指令驱动了两次或两次以上，或者用OUT

指令和功能指令驱动了两次或两次以上，程序如图5.1-8所示。

图5.1-8 双线圈输出程序例1

图5.1-8(a)为Y0用OUT指令驱动了两次，是一种典型的双线圈输出。这种程序设计的本意是：如果输入采

样为X0接通，X1断开，则Y0，Y1，Y3均为1;如果输入采样为 X0 断开，X1 接通，则 Y0，Y3 均为



1。那么程序运行结果是不是这样呢实际上不是，图5.1-8(b)是实际运行监控结果，当 X0 接通、X1

断开时，Y0，Y3 均为0，仅Y1=1。而且发生了一个初学者感到奇怪的现象，X0接通，Y0没有输出;Y0常开

触点没接通，YI却有输出，这种现象只能通过OUT指令的执行特性和程序的扫描执行过程来说明。

当X0接通时，*0行，Y0=1，执行结果马上影响*2行，Y0触点动合，Y1=1。到*4行，由于X1断开，但OUT

指令仍然得到执行，使Y0=0，执行结果马上影响*6行，Yo 触点不动作，使

Y3=0。由扫描原理可知，输出 Y 的状态是以 I/O 映像区中较后的状态在END 指令执行后统一刷新送到输

出锁存存储区中，然后传送到各相应的输出端子，所以，是Y1=1，Y0=Y3=0。正是OUT指令的这种执行

特性和梯形图的扫描，才产生了所谓的双线圈问题。

再来看看图5.1-9(a)，图中Y0用OUT指令和SET指令分别驱动了一次，这是另一种形式的双线圈输出。这

种程序会不会同样存在线圈驱动互有影响而得不到预想得结果呢定X1接通，X0断开，希望得到Y0=Y1=Y

2=1的输出，但实际上，X1接通后，SET Y0指令使Y0=1，到*6行，Y2=1，重新扫描原*0行，执行OUT指

令，Y0=0，到*2行，Y1=0。这就是为什么实际运行结果却是Y0=Y2=1，Y1=0。当X1断开后，Y0应该保持

置1 状态，但实际监控结果却是 Y0=Y1=Y2=0。为什么?因为，虽然 X1 断开后，Y0 保持置1

状态。但再次扫描到首行时，由于X0断开，OUT指令执行使Y0的状态由1变为0，相当于执行了一条RST 

Y0指令，Y0=0，使Y1=0，如果这时X1已断开，则SETY0指令得不到执行，而又使Y2=0，程序执行的较后

结果是Y0=Y1=Y2=0。在含有OUT指令输出的双线圈输出中，由于 OUT

指令执行的特性会使输出状态互相影响而导致程序运行后得不到预期的输出。

图5.1-9 双线圈输出程序例2

对图5.1-8和图5.1-9的双线圈程序分析可以得出这样的结论：双线圈输出不存在编程语法错误。编程软件

可以接受双线圈输出，但由于两个线圈的驱动互有影响，在程序结构复杂时，会得不到程序设计所预想

的结果，导致控制失误。因此，在梯形图程序中，应避免出现双线圈输出设计，特别是输出继电器Y的

双线圈输出设计。

但也有例外，如果双线圈输出并不在同一扫描周期内，则不会产生双线圈输出问题，如利用条件转移指

令CJ设计的手动、自动程序。由于手动和自动程序不会在同一扫描周期被执行，因此，在这两个程序段

可以允许有相同的线圈输出，并不构成双线圈输出。类似的还有STL指令步进程序SFC梯形图。在步进程

序中，由于一定时间仅在一个状态被，因此，在一个状态里不能出现双线圈输出，而在不同的状态可以

有相同的线圈输出，这不叫作双线圈输出。但也要注意，两个相邻状态也不能出现相同线圈的输出。

3. 双线圈驱动



在梯形图程序中，如果相同的位元件输出仅出现在功能指令的操作数中，而且在一个扫描周期内出现在

两个或两个以上的功能指令，则称为双线圈驱动，以示与双线圈输出的区别。

双线圈驱动属于指令的操作与驱动，关于功能指令的执行已在上面给予说明。由于功能指令仅在驱动条

件成立时才执行，而当驱动条件断开后，执行结果仍然被保存，直到下一条功能指令改变执行结果为止

。因此，双线圈驱动不存在双线圈输出那种输出驱动互相影响的情况，双线圈驱动是一种正常的编程。

在双线圈驱动中，如果多个功能指令驱动一个线圈，线圈的状态则以较后一个执行的功能指令的操作结

果为准。图5.1-10为一个多次用SET，RST指令对Y0进行操作的程序。Y0 的状态决定于较后执行的SET、R

ST指令，而与指令在梯形图中的位置无关。如果同时有几个指令被执行，如先接通X0，又接通

X2，再接通 X1，则 Y0 的状态由较接近 END 的功能指令执行结果决定，图中，为X2所驱动的SET

Y0指令较接近END指令，所以Y0=1。而不是较后执行的X1所驱动的RST Y0指令。

图5.1-10 SET、RST双线圈驱动

西门子代理6ES7515-2AM02-0AB0

SIMATIC S7-1500， CPU 1515-2 PN， *处理器，带 内存 500 KB，用于 程序和 3MByte
用于数据， * 1 个接口：PROFINET IRT 带双端换机， * 2 接口：PROFINET RT， 30 ns Bit-
Performance， 需要 SIMATIC 存储卡

引言 随着微电子技术和计算机技术的发展，可编程序控制器有了突飞猛进的
发展，其功能已远远**出了逻辑控制、顺序控制的范围，它与计算机有效结合
，可进行模拟量控制，具有远程通信功能等。有人将其称为现代工业控制的三
大支柱（即PLC，机器人，/CAM）之一。目前可编程序控制器（Programmable
Controller）简称PLC已广泛应用于冶金、矿业、机械、轻工等领域，为工业自
动化提供了有力的工具。 二、PLC的基本结构 PLC采用了典型的计算机结构，
主要包括CPU、RAM、ROM和输入/输出接口电路等。如果把PLC看作一个系
统，该系统由输入变量-PLC-输出变量组成，外部的各种开关信号、模拟信号
、传感器检测的信号均作为PLC的输入变量，它们经PLC外部端子输入到内部
寄存器中，经PLC内部逻辑运算或其它各种运算、处理后送到输出端子，它们
是PLC的输出变量，由这些输出变量对外围设备进行各种控制。
三、控制方法及研究 1、FP1的特殊功能简介 (1) 脉冲输出 FP1的输出端Y7可输
出脉冲，脉冲频率可通过软件编程进行调节，其输出频率范围为360Hz～5kHz
。 (2) 高速计数器（HSC） FP1内部有高速计数器，可同时输入两路脉冲，较
高计数频率为10kHz，计数范围-8388608～+8388607。 (3) 输入延时滤波 FP1的



输入端采用输入延时滤波，可防止因开关机械抖动带来的不可靠性，其延时时
间可根据需要进行调节，调节范围为1ms～128ms。 (4) 中断功能
FP1的中断有两种类型，一种是外部硬中断，一种是内部定时中断。
2、步进电机的速度控制 FP1有一条SPD0指令，该指令配合HSC和Y7的脉冲输
出功能可实现速度及位置控制。速度控制梯形图见图1，控制方式参数见图2，
脉冲输出频率设定曲线。 3、控制系统的程序运行 图4是控制系统的原理接线
图，图4中Y7输出的脉冲作为步进电机的时钟脉冲，经驱动器产生节拍脉冲，
控制步进电机运转。同时Y7接至PLC的输入接点X0，并经X0送至PLC内部的HS
C。HSC计数Y7的脉冲数，当达到预定值时发生中断，使Y7的脉冲频率切换至
下一参数，从而实现较准确的位置控制。实现这一控制的梯形图。 控制系统
的运行程序：**句是将DT9044和DT9045清零，即为HSC进行计数做准备;*二句
～*五句是建立参数表，参数存放在以DT20为首地址的数据寄存器区;较后一句
是启动SPD0指令，执行到这句则从DT20开始取出设定的参数并完成相应的控
制要求。 PLC资料网 由**句可知**个参数是K0，是PULSE方式的特征值，由此
规定了输出方式。*二个参数是K70，对应脉冲频率为500Hz，于是Y7发出频率
为500Hz的脉冲。*三个参数是K1000，即按此频率发1000个脉冲后则切换到下
一个频率。而下一个频率即较后一个参数是K0，所以当执行到这一步时脉冲停
止，于是电机停转。故当运行此程序时即可使步进电机按照规定的速度、预定
的转数驱动控制对象，使之达到预定位置后自动停止。 三、结束语 利用可编
程序控制器可以方便地实现对电机速度和位置的控制，方便可靠地进行各种步
进电机的操作，完成各种复杂的工作。它代表了**的工业自动化，加速了机电
一体化的实现。

�采用**位置控制指令(DRVA)，大致阐述FX1S控制步进电机的方法。由于水平有限，本实例采用非专业
述语论述，请勿引用。�FX系列PLC单元能同时输出两组100KHZ脉冲，是控制伺服与步进电机的较好选
择！�PLS+，PLS-为步进驱动器的脉冲信号端子，DIR+，DIR-为步进驱动器的方向信号端子。�所谓**
位置控制(DRVA),就是要走到距离原点的位置，原点位置数据存放于32位寄存器D8140里。当机械位于我
们设定的原点位置时用程序把D8140的值清零，也就确定了原点的位置。�实例动作方式：X0闭合动作
到A点停止，X1闭合动作到B点停止，接线图与动作位置示例如左图(距离用脉冲数表示)。�程序如下图
：(此程序只为说明用，实用需改善。)�说明：�在原点时将D8140的值清零(本程序中没有做此功能)�3
2位寄存器D8140是存放Y0的输出脉冲数，正转时增加，反转时减少。当正转动作到A点时，D8140的值是
3000。此时闭合X1，机械反转动作到B点，也就是-3000的位置。D8140的值就是-3000。�当机械从A点向
B点动作过程中，X1断开(如在C点断开)则D8140的值就是200，此时再闭合X0，机械正转动作到A点停止
。�当机械停在A点时，再闭合X0，因为机械已经在距离原点3000的位置上，故而机械没有动作！ �把
程序中的**位置指令(DRVA)换成相对位置指令(DRVI)：�当机械在B点时(设此时D8140的值是-3000)闭
合X0，则机械正转3000个脉冲停止，也就是停在了原点。D8140的值为0�当机械在B点时(设此时D8140的
值是-3000)闭合X1，则机械反转3000个脉冲停止，也就是停在了左边距离B点3000的位置(图中未画出)，D
8140的值为-6000。

�一般两相步进电机驱动器端子示意图：�FREE+，FREE-：脱机信号，步进电机的没有脉冲信号输入时
具有自锁功能，也就是锁住转子不动。而当有脱机信号时解除自锁功能，转子处于自由状态并且不响应
步进脉冲。�V+，GND：为驱动器直流电源端子，也有交流供电类型。�A+，A-，B+，B-
分别接步进电机的两相线圈。



 步进 ??
以其价格合理、*、控制方便等优点已在机床等机电一体化设备中得到了广泛

应用。步进电机必须靠控制器、驱动??
提供的脉冲等信号完成升频、降频、快进、变速、停止、反向等工作，所以控
制电路、驱动电源的水平决定着步进电机运行性能与稳定性。而如何使控制较
简单、方便、经济则是步进电机应用方面的另一个重要课题。

???????????????????????????????PLC??????????????????????

????????????????????????????(????????????)????

PLC????????????????PLC?????????????????????????????????????????????????????????????????

????

????????????????????????????????????????????????????????????????????????????????????????

??????????????????????????????????????????3A????????(80??????????)?

控制驱动器以目前流行的自带4K FLASH
ROM的ATM89C51为**，如图1所示，包括输入、D/A转换、功率放大等模块。

??????????????????????????????????????????????????/?????

单片机接收来自四个外部输入口的电平信号：一位用于控制方向：其余三位用
于控制速度，它们的不同组合可以选择7种常用的运行频率和停止复位状态(如
附表所示)。自动完成升降频、整步/细分切换等工作，输出环分后的脉冲
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