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欢迎来电有口碑的6ES7132-4BF50-0AA0每周回顾有口碑的6ES7132-4BF50-0AA0每周回顾 1、输入为单脉冲
信模块的拨码开关应拨到单脉冲”位置。当有脉冲输出时电机转动。改变方向信的高低电可改变电机转
动方向。具体时序可参照信模块说明书。2、输入为双脉冲信模块的拨码开关应拨到�双脉：中�位置。
当发正脉;中的，电机正转;当发负脉冲的，电机反转。 二、信输出：信输出有正弦波(电流或电压),方波(
TTL、HTL),集电极开路(PNP、NPN),推拉式多种形式，其中TTL为长线差分驱动(对称A,A-;B,B-;Z,Z-),HT
L也称推拉式、推挽式输出，编码器的信接收设备接口应与编码器对应。 如果转子上有缝隙，不错位且
较小，指甲都不能够嵌入，动力性能至少打8折以上，此时极容易出现丢步的可能，建议更换；而伺服电
机，其致命弱点是装卸时不能够敲打，很容易把里面的编码器振坏，不否认它的优点也很多，远远优于
同步电机。 现在在S7-1200中每次用到上升沿指令都需要自己分配边缘存储器，在编程上感觉确实不爽，
由此开始想有没有什么捷径，心想“不就是一个简单的上升沿指令，用上一个扫描周期的状态和当前状
态做一个比较吗"。(友过的。 这几种在具体运用时，也要根据情况而定。下面用一个范例来讲解他们的
不同之处。要求对Q0.0～0.7、Q1.0～1.7十六位输出进行置位、复位。图几种置位、复位的在以上几种中
，除移位循环指令外，其他指令比理解。 处理器基准至少2.0GHz以上安装：Win7/8为旗舰版或版Win10
为版，当然有些电脑用家庭版也是可以装的，不过家庭版的话，如果想同时玩那就不太可能了的Win11
也是可以的哦接下来的步骤一定要操作，博途V15能否成功安装就看下面的了。 

欢迎来电有口碑的6ES7132-4BF50-0AA0每周回顾有口碑的6ES7132-4BF50-0AA0每周回顾 交流伺服电动机
的工作原理与分相式单相异步电动机虽然相似，但前者的转子电阻比后者大得多，所以伺服电动机与单
机异步电动机相比，有三个显著特点：1、起动转矩大由于转子电阻大，其转矩特性曲线如图3中曲线1所
示，与普通异步电动机的转矩特性曲线2相比，有明显的区别。 实际上应该是考虑扭矩（转矩），电机
功率和转矩计算公式。即T=9550P/n式中：P—功率，kW；n—电机的额定转速，r/min；T—转矩，Nm。
电机的输出转矩一定要大于工作机械所需要的转矩，一般需要一个安全系数。 负载一定时，控制电压Uc
愈高，转速也愈高，在控制电压一定时，负载，转速下降。图5伺服电动机的机械特流伺服电动机的输出
功率一般是0.1-100W。当电源为50Hz，电压有36V、110V、220、380V；当电源为400Hz，电压有20V、26
V、36V、115V等多种。 当任一电机过载时，3台电机全停。2.I/O分配输入信：起动1－X0；停止2－X1；
台电机的过载保护－X2（接常闭触点）；第二台电机的过载保护－X3（接常闭触点）；第三台电机的过
载保护－X4（接常闭触点）。 这只是表面我们接线，实质我们要分是继电器输出还是晶体管输出两种情



况来具体分析是接正还是接负。COM端口是公共端，不需要编程.继电器输出：对于继电器形式来说，C
OM端接火线，YO接通时就输出220V电压；YO接负载，负载的另一端接零线，就可以了。 变频器有一
些电压和电流模拟量输入端子，改变这些端子的电压或电流输入值可以改变电动机的转速，如果将这些
端子与plc的模拟量输出端子连接，就可以利用PLC控制变频器来调节电动机的转速。模拟量是一种连续
变化的量，利用模拟量控制功能可以使电动机的转速连续变化（无级变速）。 

  

欢迎来电有口碑的6ES7132-4BF50-0AA0每周回顾有口碑的6ES7132-4BF50-0AA0每周回顾 普通电机就是上
电就转，没电就停，除了转如果还非要说它有什么功能的话那就是正反转。伺服电动机与普通异步电机
的区别是转子电阻比较大，大到使发生电磁转矩的转差率Sm1。其具体原理如下：伺服电动机的结构实
际上与普通两相交流异步电动机没有什么区别。 一般要考虑以下方面作检查：1）电机力矩是否足够大
，能否带动负载，因此我们一般推荐用户选型时要选矩比实际需要大50%~的电机，因为步进电机不能过
负载运行，哪怕是，都会造成失步，严重时停转或不规则原地反复动。 按负载加速度原则选择传动比：
纯惯性负载设负载为纯惯性的,转动惯量为JL,并有一定的力矩Mf。设电动机转子转动惯量为Jm,减速机传
动比为i,则换算到负载轴上的力矩衡方程为iMm-
Mf=（i2Jm+JL）.ωL（1）式中Mm———电动机输出的力矩;ωL———负载角加速度。 1－12－3//发送端
3－2//接收端4－6//发送确认5－5//共地6－4//接收确认7－8//发送完成8－7//接受完成9－9Profibus：1：用
电缆，一般是A1-A1B1-B12:自己制作3－38－8富士PLC编程电缆制作制作如下：1.直连编程电缆，该制作
当初是参考三菱PLC编程电。 3．步进指令的使用说明1）STL触点是与左侧母线相连的常开触点，某STL
触点接通，则对应的状态为活动步；2）与STL触点相连的触点应用LD或LDI指令，只有执行完RET后才
返回左侧母线；3）STL触点可直接驱动或通过别的触点驱动Y、M?。 （4）ANDF下降沿检测串联连接指
令。触点串联指令的使用的使用说明：1）AND、ANI、ANDP、ANDF都指是单个触点串联连接的指令
，串联没有，可反复使用。2）AND、ANI、ANDP、ANDF的目标元元件为X、Y、M、T、C和S。 

  

欢迎来电有口碑的6ES7132-4BF50-0AA0每周回顾有口碑的6ES7132-4BF50-0AA0每周回顾 由上面的转子外
观图看出，与定子所对转子磁极的面积约为HB型转子的，使交链磁通增大。HB型转子表面齿槽关系只
有50%，并且前后转子齿之间相差1/2节距，而RM型转子的表面通过有效磁通。HB型要通过轴向磁路形
成三维磁路，并且定子铁心叠片很厚，磁通要垂直穿过铁心叠片；而RM型步进电机的转子磁路垂直于输
出轴面流通，定子磁路沿硅钢片压延方向形成，故磁路变短，磁阻减小。 5伺服电动机的其他问题处理
（1）电动机：在进给时出现现象，测速信不，如编码器有裂纹；接线端子不良，如螺钉松动等；当发生
在由正方向运动与反方向运动的换向时，一般是由于进给传动链。所以在操作中必须符合操作规范。 步
进电机是利用电子电路，将直流电变成分时供电的，多相时序控制电流，用这种电流为步进电机供电，
步进电机才能正常工作。通常，步进电机出现不能正常工作的情况，可以借助什么进行是否已损坏的判
断，友分享两种实用的，能快速、的进行判断。 （2）初始步与的初始状态相对应的步称为初始步。初
始状态一般是等待起动命令的相对静止的状态。初始步用双线方框表示，每一个功能表图至少应该有一
个初始步。（3）一个控制可以划分为被控和施控，例如在数控车床中，数控装置是施控，而车床是被控
。 1.源型、漏型是指对于直流输入／输出plc而言，针对的是输入点／输出点的COM端。当公共点接入负
电位时，就是源型接线；接入正电位时，就是漏型接线。换种说法，源型是高电有效，漏型是低电有效
。2.源型输入是指输入点接入直流正极有效；漏型输入是指输入点接入直流负极有效；电型输出是指输
出的是直流正极；漏型输出是指输出的是直流负极。 需要注意的是，图中0V和COM0短接，因此，这种
接法适合PNP型的接开关。而NPN型的接开关按此接法，是不会有任何信的。接开关的接线只和NPN，P
NP类型有关和感性容性无任何关系。1.可能正在使用一个自供电的传感器，或使用两个的电源分别用于
CPU的扩展模拟量输入模块和传感器。 

  

欢迎来电有口碑的6ES7132-4BF50-0AA0每周回顾有口碑的6ES7132-4BF50-0AA0每周回顾 脉冲信有两种形
式，即正逻辑脉冲和负逻辑脉冲，如下图：上图是负逻辑脉冲信，即当脉冲信从高电切换为低电时，输



入给驱动器为ON信。上图是正逻辑脉冲信，即当脉冲信，从低电切换为高电时，输入给驱动器为ON信
。二、光电编码器的应用1、角度测量汽车驾驶模拟器，向盘角度的测量选用光电编码器作为传感器。 
由于PM型定子磁极为爪级结构的关系，定子磁极数的受到机械加工的。HB型转子表面无齿，N极与S极
在转子表面交替磁化，因此极数即为极对数Nr，同样的，转子磁极Nr的也受到充磁机械的。VR型转子齿
数与HB型相同时，因不使用永磁体，虽有相同的Nr，但是步距角θs为HB型的2倍，并且由于无永磁磁
极，转矩Tm比HB型小。 其次，从RM型步进电机细分驱动效果看，下图为RM型步进电机进行步距角细
分（10倍）与HB型步进电机的角度精度的比较，RM型步进电机经过细分控制的角度线性精度好于HB型
步进电机。由于永磁体磁通的正弦分布，RM型可说是低振动、低噪音、高精度的步进电机。 在S24状态
下，驱动Y2、T4，东向的红灯继续亮，而南北方向的绿灯驱动口Y4受控于M1，M1是震荡周期为1秒的震
荡器，故南北方向的绿灯闪亮。T4的定时时间是3秒，3秒后，状态转移到S25。在S25状态下，同时驱动Y
2、Y5及T5，即东向的红灯、南北的黄灯亮，T5定时器的定时时间为2秒，2秒时间到，定时器的定时时
间到，T5的触点接通，状态又重新转移到S0。 我认为只有这些还是远远不够的，终我们要到PLC的硬件
控制上，我认为效的是将自己写好的程序现在到硬件PLC中去，然后用小开关或者按钮模拟现场的开关
量输入信，用三菱PLC上指示开关量的输出点状态的发光二极管来观察程序的运行结果，这样学效果更
好。 （2）东西向较轻闲，过往车辆较少，故取东西向红灯亮的时间为60s。（3）在东西向红灯亮的同时
，南北向的绿灯也亮，并维持55s；到55s时，南北向的绿灯闪亮3s后熄灭。（4）在南北向绿灯熄灭后，
南北向黄灯亮，并维持2s。 

  

欢迎来电有口碑的6ES7132-4BF50-0AA0每周回顾有口碑的6ES7132-4BF50-0AA0每周回顾 1.伺服的三大部件
：伺服电机、编码器、驱动器。开环伺服步进电机就可以没有编码器.2.普通电机+编码器不等于伺服电机
，如常看到的那种普通的电机，断电后它还会因为自身的惯性再转一会儿，然后停下。而伺服电机和步
进电机是说停就停，说走就走，反应极快。 编码器生产厂家运用钟表齿轮机械的原理，当中心码盘时，
通过齿轮传动另一组码盘（或多组齿轮，多组码盘），在单圈编码的基础上再圈数的编码，以扩大编码
器的测量范围，这样的编码器就称为多圈式编码器，它同样是由机械位置确定编码，每个位置编码不重
复，而无需记忆。 由图可知：当调节电枢电压时，直流电机的机械特性为一组行线，即机械特性曲线的
斜率不变，而只改变电机的转速，保持了原有较硬的机械特性，所以数控机床伺服进给的调速采用调节
电枢电压调速。而永磁式直流伺服电机的机械特性，正好于这一调速要求，因此，数控机床的进给常采
用永磁式直流电机。 PLS、PLF指令的使用说明：1）PLS、PLF指令的目标元件为Y和M；2）使用PLS时，
仅在驱动输入为ON后的一个扫描周期内目标元件ON，M0仅在X0的常开触点由断到通时的一个扫描周期
内为ON；使用PLF指令时只是利用输入信的下降沿驱动，其它与PLS相同。 的灯，当你Rrun/Stop开关打
到Stop时应该常亮，不闪烁，打到Run时应该Run闪烁亮起，直到常亮，如果打到Run时还是时Stop灯闪
烁和在Stop时Stop灯闪烁，说明有问题，如果此时其它灯（不包括5DC的灯）不闪烁或直亮，就说明是C
PU的MMC卡有问题。 急停按钮常闭点接如是在特定情况下的，即急停点作为复位信接入ＰＬＣ相关指
令的时候是常闭点接入。例如西门子指令当中的RS触发器指令，我们常常使用急停点作为复位信之一。
大家可以考虑一下，硬件按钮的红色端（就是常闭点）接入了ＰＬＣ的ＤＩ，在ＰＬＣ的梯形图当中我
们也用的常闭点。 

  

Powered by TCPDF (www.tcpdf.org)

http://www.tcpdf.org

