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西门子主从控制在大型数控立车
主轴上的应用

一重集团绍兴重型机床有限公司 (浙江161帅5) 王会东李华伟杜宏祺

随着机床产业的迅猛发展，对大型机床主轴控

制的快速性、稳定性和可靠性有了更高的要求，大

型机床主轴如何能够满足日益增长的加-1二工艺要求，

就成为一个亟待我们在自动化控制上解决的难题。

SIMOREG 6RA70系列一

整流装置为三相交流电源直

接供电的全数字控制装置，

其结构紧凑，用于可调速直

流电动机电枢和励磁的供

电，并可通过并联sIM0一

触面的比压，又有效地消除了传动间隙。齿轮、齿

圈等都经过有效的热处理工艺，提高了整台机床的

使用寿命与精度保持性。结构如图l所示。

(2)主轴电气原理框图。6RA70主从控制peer

REG驱动2个直流电动机的形式，使机械部件受力

分散，精度保持性好，使用寿命高。因此，在高精

度大型机床主轴驱动方面采用了这种形式。

1．机床简介

本机床型号是Vc髓0一NC，是我厂为中国第一

重型集团本部生产的数控单柱移动立式车床，最大

加工工件直径为12．5 m，最大加T工件高度为5 m，

最大加工工件质量为250 t，采用国际先进的西门子

840D数控系统，工作台回转采用两台Z4—250—2lB

一90kw l 000～3 000 r／min直流电动机(带测速机)

驱动，0～l 000 r／min调压调速，1 000—3 000 r／min

调磁调速，机械三挡变速，直流电动机采用西门子

6RA70驱动，应用主从控制实现同时驱动工作台旋

转，达到工作台所要求的速度和转矩。

2．主从实现

(1)主轴机械原理框图。工作台由分布在工作

台底座前后部分的两台Z4直流主轴电动机驱动，经

两个小齿轮与高精密型齿圈啮合，既降低了齿轮接

幽 l

—to—peer根据不同的应用可分为3类(以x172为

例)：串联连接、并联连接和总线连接。此台机床采

用的是并联连接形式。

主动装置GSl与从动装置Gs2独立工作于速度

环控制模式，Gsl的速度给定通过模拟量(或网

络)，GS2的速度给定通过peer—to—peer，把GSl的

谐波发生器的输出给到GS2的速度环的给定，同时，

把Gs2的模拟量作为GS2的速度补偿量，从而达到

GSl和GS2的同步。

两个6RA70实际端口定义和通信接口如图2

所示。

3．调试

机床的电缆线连接完成后，开始机床送电调试

阶段，我们主要说明主轴的调试过程。首先要了解电

动机名牌上的主要参数，电动机型号：Z4—250—

21B，90 kw l 000～3 000 r／min；260 A，400 V，带测

速机ZYS6A 3 000 r／min，带风机；励磁电压：310 V；

电枢额定电流：260 A；电枢额定电压：400 V；励磁

额定电流：7．07；测速机：110 V 3 000 r／min。

(1)6RA70装置基本参数设定。首先对每个电

参磊步工。冷加工 鬣“ii妊意沥嚣勰；57M¨¨∞斟拼W纠匍”，删恍C驯w’o



机床自动化

允
许 起

允
午

增蝌剩乱。
。c『 卜l 哥、㈦乏、㈦6 7 l兰＼l聋＼’聋＼l≮＼l 瓠l暑＼I黾l三＼I 受＼ 蔓＼ ：

引|l151㈩|1 5j|l 54|l 55 1 5∈

1125A 11 16A 1兰1兰1兰1 兰1兰1兰1兰1 一l —l
3 5 |149|l 5() 5¨1制‰㈦m川啪 1． ll 31 ll 33 ll 34 ll 35

4 5 40 41 41 43 44 39 38 37 36 34 41 43 44 39 38 37 36 34

X174 X163 X17l X163 X17l

GSl 6RA70 GS2 6RA7L)

X1 71 X1 72

PE 56 57 PE 58 59

＼_({二二二二k]L‘二∑一一二}二3
一]一一一一1_一l 38

一一

37

丰从控制通信(第1套6RA70) ‘弘从控制通信f第!癸6RA 7

图2直流调速系统控制电气原理图

通信参数表

动机基本参数设置，并分

别对其进行优化，这步不

做详细介绍。

(2)驱动器的通信参

数设定。主要参数如附表

所示。

以上参数设置完成

后，做主驱动器优化，这

时从驱动器会跟随主驱动

一起优化，分别对电流、

速度和励磁进行优化，完

成后可以正常运行主轴。

主驱动参数设置 参数号 赋值 参数说明

参数号 赋值 参数说明 UIl7．0I B104 运行使能(输出端子激励)

P687 0 主驱动速度控制 Ull7．02 B()017 晃车控制使能

P471 B()024 手动／自动转换 Ull7．03 Bool0 点动控制使能

P461 K001l 自动模拟量给定 Ull7．04 B0012 合闸控制使能

P673 B0018 电动电位器上升 从驱动参数设置

P674 B()020 电动电位器下降 参数号 赋值 参数说明

P485 B0016 晃车控制输入 P437．0l—08 O 取消谐波函数发生器旁路

P67l B()023 正向使能 从驱动通讯参数设置

P672 B()022 反向使能 参数号 赋值 参数说明

P668 B()010 点动控制输入 P790 5 “装置对装置”通信

P426．01 K40I 固定值I(P401) P79l 5 传输：_}_=的数量

电动机最高转速的百分比 uss2／peer2，接收的数据，字
p401 lO％ P625 K6002

(随机设定) 2(来自主驱动的速度给定)

p437．01—08 O 取消谐波函数发生器旁路

P500 K6003
uss2／peer2，接收的数据，字

主驱动通信参数设置 3(来自主驱动的转矩给定)

参数号 赋值 参数说明 ttss2／peer2，接收的数据，字

P790 5 “装置对装置”通信 P661 B6100 1，位O(来自主驱动的使能控

制信号)
P79l 5 传输字的数量

开关量连接器／连接器转换器
uss2／peer2．接收的数据，字

P794．01 K6020一G—SST2
P687 B610l 1．位l(O：主驱动速度控制，输出

1：从驱动转矩控制)
P794．02 K167 选择的速度实际值(带符号)

uss2／peer2，接收的数据，字
P794．03 K148 转矩给定(来自速度调节器) p435．02 B6102

1．位2(合闸请求)
P794．04 K142 转矩实际值

谐波函数发生器来的，经限幅 P435．03 B6103
uss2／peer2．接收的数据，字

P794．05 K170 1，位3(合闸请求)的速度给定

作台的两个点上，使机械传动平稳可靠，通过以上
4．结语

设计和调试，能够达到要求。MW
用西门子6RA70驱动器进行主从控制来驱动两

(收稿日期：20140514)
个z4主电动机，能够使机械传动转矩平均分配到工

弱i翟臻差怒孙划葫 管磊加工。冷加工


