
电机控侧

基于三菱 的步进电动机监控系统的
设计与开发

根据实验室现有环境 设计开发 了一种基于 三菱

系列 的步进电动机监控实验系统 具体分析了系统的

硬件结构
、

微机与 的通信方法以及监控界面的设计与

程序实现
,

并对该系统的进一步扩展应用进行了探讨
。

该

系统虽然只就实验室环境进行了设计与开发
,

但其原理与

方法同样适用于生产实践
。

王 坚 北京工商大学信息工程学院

圈 步进电机监控系统结构

用三相六极步进 电动机
,

接收 的控

制
,

按规定要求动作
。

王 坚 讲师

近年来
,

微机监控系统被广泛地研

究与实践
,

包括监控系统整体方案设计
,

涉及上位
、

下位
、

被控对象及组网
,

系

统软件开发
,

硬件连接
,

系统调试等工

作
。

监控系统中的上位通常选用一台微

机
,

作为监控设备
,

利用 等高级语

言设计出人性化的监控界面 下位采用

单片机和可编程序控制器 等作

为现场控制器
,

对被控对象进行实时监

控 被控对象可根据实验室条件选择电

机
、

炉温
、

水位
、

交通灯
、

电梯和挖掘

机等
。

本文根据实验室现有环境
,

介绍

基于三菱 系列 的步进 电动机监

控实验系统的设计与开发
。

关提谕
徽机

·

·

监控系统
·

通信
·

系统的硬件结构

基于三菱系列 构成的步进电动

机监控实验系统结构如图 所示
。

上位微机是整个系统的监控 中心
,

通过 等高级语言编程实现对下位机

的可视化监控
,

它与下位机的通信端 口

可 以 根 据 用 户 需 要 选 择 口 或

口
。

下位采用三菱公司的 一

型
,

作为系统的现场监控器
,

实

现对现场设备的监控
。

微机与 的连

接采用 一 型接线缆
。

被控对象选

系统软件设计

系统软件设计包括上位微机软件设计

和下位 软件设计
。

微机软件设计采用

编程语言
,

设计上
、

下位通信程序

和 监 控 界 面川 软 件 设 计 采 用

一 一 编程软件的梯形

图编辑功能
,

编写用于控制步进电动机动

作的程序
’
·

,

下面仅就上位软件设计做一

介绍
。

上位通信软件设计

通信协议

上位微机与 的通信借助于 三菱

系列 自带 的 一 一

型通信模板
,

该模板可 以无序地和计算

机
、

打印机等具有 一 接 口 的设备

进行连接通信
,

它的传输距离为 巧
,

通

信方 式 为 全 双 工 方 式
,

最 大传输 速 率

为
‘’ 。

通信采用特定的通信协议 〔
‘ ,

通信过

程中微机直接对 通信端 口的物理地址

进行读 写操作
,

传输 码形式的字

符或命令
。

常用通信命令字符与 码

对应关系见表
。
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表 常用命令字符与 码对应表
。

在进行通信时
,

微机和 之间以帧为单位

交换信息
,

其中控制字符
、

和 以单

字符发送或接收
,

其他信息以字符帧发送或接收
。

向 发送读命令的字符帧格式见表
。

表 读命令字符帧格式

其中
,

为报文开 始 为
,

读命令

参照命令格式 为读取的数据单元

首 地 址
,

地 址 算 法 二

,

再转换成 码 为读取的字

节数 为报文结束 为和校

验高位
。 二 ⋯

为和校验低位
。

接到上述命令后
,

返 回数据格式见表
。

最多可以返回 个字节的数据
。

表 返回数据格式

向 发送写命令的字符帧格式见表
。

接到上 述命令后 返 回
。

接受正 确

接受错误
。

表 写命令字符帧格式

程序实现

依据上述通信协议
,

运用 中的通信控件

及其相关属性 〔
’〕,

编写 了两个重要的函

数
。

其中一个读函数
,

,

两个形参分别是通信端 口和读取的数

据单元地址
,

完成微机接收指定 数据单元 中

的数据的功能 另一个写函数
, , ,

三个形参分

别是通信端 口
、

写入的数据单元地址及要写人的

数据
,

完成微机向指定的 数据单元发送数据

的功能
。

在微机和 的通信过程中
,

这两个函

数被反复调用
,

实现微机与 之间的数据传输
。

下面以写函数为例
,

给出微机向指定的 数据

单元发送数据的程序流程图
,

如图 所示
。

上位监控界面设计

功能设计

三相六极步进电动机监控界 面如 图 所示
。

监控界面包括上位机操作 区
、

主控 区
、

下位机显

示区和电动机运行状态动画模拟区
。

上位机操作 区 主要完成对三相六极步进 电动

机起动
、

停止
、

复位和运行方式选择等操作
,

通

过方式选择
,

使 电动机 实现三相六拍
、

正反 向
、

圈 发送数据函数流程圈

步步进
、

连续步进
、

多种速度步进及暂停

等不同运行方式
。

主控区完成上位控制
、

下位控制和退 出系统
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当工作方式选择
“

步步进六拍反转
”

时
,

点击
“

上位控制
”

按钮
,

上述程序段被执行
,

通

过语句 二 , ,

实现对写

函数的调用
,

通过写函数
,

使得 的 被置
,

线圈 导电
,

从而启动计时器
,

进而完成

下位机程序的启动
,

实现了上位机对下位机的控

制
。

此外
,

当 的 事件发生时
,

计时

器 被启动
,

而 四 正是 步步进所在

的计时器
,

每一次计时时间到
,

此 程序段就被

调用一次
,

从而完成 步步进的操作
。

结束语

上述监控系统的设计还可以有多种形式
,

例

如
,

在组网形式上
,

除现在的一台微机连接一台

外
,

还可以有一台微机连接多台
、

多台微

机连接多台 以及通过 实现远程连接

等形式
。

下位机除用 外
,

还可用多种形式的

单片机
。

被控对象还可 以选择炉温
、

水位
、

电梯

及挖掘机等
。

此外
,

这种微机监控实验系统虽然只就实验

室现有环境进行了设计
、

开发
,

但完全可以根据

实际需要
,

适 当改进应用于生产实践
,

具有一定

实际意义
。
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三相六极步进电动机监控界面

等操作
。

上位控制通过调用前面介绍的 写函数
,

将所选择的电动机运行方式发送给
,

控制电

动机按规定方式运行
,

实现上位对下位的控制

下位控制通过下位机的操作按钮手动控制步进机

的运行
,

上位机通过调用 读函数读取 的

工作状态
,

并动态显示 电动机的运行情况
,

实现

上位对下位的监视
。

下位机显示区完成对电动机运行方式的显示
,

包括起动 停止
、

正 反转
、

拍数和频率等内容
。

运行状态动画模拟区中表盘中指针的动作与

电动机实际运行状态同步
。

主要程序实现

在监控界面中
,

有许多开关按钮
,

这些按钮

的动作原理基本相同
,

都是通过调用写函数来实

现的
。

以
“

步步进六拍反转
”

运行方式为例

简要说明程序设计方法
。

实现上述功能
,

上位机相关的 程序段为

姗
口

步步进六拍反转

, ,
·

, ,

飞为 口
,

一 为数据单

元地址
,

为写人的数据

泞 记 二

曲 二

沼 曲 二 目

二
·

‘ 一
,
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