
南通市西门子中国（授权）一级代理商-西门子选型-西门子技术支持-
西门子维修服务

产品名称 南通市西门子中国（授权）一级代理商-
西门子选型-西门子技术支持-西门子维修服务

公司名称 广东湘恒智能科技有限公司

价格 .00/件

规格参数 变频器:西门子代理商
触摸屏:西门子一级代理
伺服电机:西门子一级总代理

公司地址 惠州大亚湾澳头石化大道中480号太东天地花园2
栋二单元9层01号房（仅限办公）（注册地址）

联系电话 18126392341 15267534595

产品详情

 S7-200
SMART运动控制需要先组态向导，其余的步骤我以前的文章有介绍过，这里只介绍回原点相关的设置。

1.设置RPS参考点输入信号。 

2.启用RPS参考点。 

3.设置查找速度（逼近速度和离开速度）和方向。 

4.设置偏移量。 

5.设置搜寻顺序，有四种。

第一种：先反向快速搜寻参考点，当感应到RPS信号，减速并换向慢速离开，检测到RPS下降沿信号停止
，加载偏移量。 



第二种：先快速反向搜寻参考点，当感应到RPS信号，减速并换向慢速离开，检测到RPS信号下降沿再换
向以慢速走过RPS信号，再次感应到下降沿，换向返回走到RPS正中间停止，加载偏移量。 

第三种：以第一种类似，但是检测到RPS下降沿后再找到至少一个编码器Z相信号停止，加载偏移量。 

第四种：先快速搜寻参考点，检测到RPS信号继续前进，直到走过RPS检测到下降沿，换向慢速检测至少
一个编码器Z相信号停止，加载偏移量。 

6.调用子程序编写回原点程序。

7.如果使用虚拟原点则需要编写创建虚拟原点程序。 

建立好参考点后就可以进行juedui定位了，关键是要理解哪些场合适合用机械原点，哪些场合适合虚拟原
点，这样才能设计出更好的方案。
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