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机电一体化

机电一体化构想优势明显
为了针对工业 ４ ．０ 简化工程过程并提高单个单元的重复利用率 ， 设计者着眼于机器的模块化结构及

其机电
一

体化应用 ， 在此过程屮控制起到 十分重要的作用 。
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新速度和缩短开发时间在 全球竞设置软件模块 ， 但如果通过强大的 中心控 设计者便可以集 中精力规划过程所必需

争 中 日 益重要 ， 企业开 发新机器制系统实施 ， 单个模块的验收就会变得复的 部件 ， 功率和 结构 问题退居第二位 ，

和设备时持有机 电
一

体化构想是其获得杂 ； 另
一方面区域性控制可用于模块 自动传统 自动化过程 中 只有

一

个 中央控制对

成功的
一个重要因素 。

“

机电一体化
”

概化 ， 这会在建立相互联系时提高成本 ， 控 机器 和设备进行监督并处理所有信号 ，

念反映了
“

机械
”

和
“

电子
”

两个领域制单元的数量和排列也应与机器的整体
一

而 Ｐ Ｓ Ｓ ４０００ 则可以分配控制功能 。

的协作 ， 机 电
一

体化系统主要 由模块组体化构想匹配 ， 因此设计前就应考虑这些自动化系统 ＰＳ Ｓ４００ ０ 由硬件和软件

成 ， 每个模块都配有感应器 、 执行器 、 要点 ， 以免后期改造时增加成本 。部分 以及实时以太安全 网 Ｐ 和 用于不 同

信息处理 （ 软件 ） 和基础机械系统 （ 液领域的 、 带有特定功能基础的各种编程

压或气动 ） 。 自动化系统 ｝是 ＜共新的改造可能性 编辑器组成 ， 硬件包括各种功率级别的

从 中 长期来看 ， 只有秉承持续的跨 Ｐ ｉ ｌ ｚ 的 自动化系统 Ｐ Ｓ Ｓ４００ ０ 在这方控制 装置 ， 过程或控制数据 、 故障安全

学科
“

模块思维
”

才能获得成功 。 支持这面提供了新的可能性 ， 凭借其分散功能 ， 数据和诊断信息通过 以太网交换和 同步 ，

种设想的控制 系统起着重要作用 ， 但当选择设计必需的 Ｓ Ｐ Ｓ 和控制方案等决定安全和 自 动化功能的交融降低 了通信领

前的系统有其局 限性 ，

一方面虽然可 以可 以推迟到设计阶段的后期 完成 ， 这样域的复杂性 ， 同时还降低了成本 。

此外 ， 对于控制功能而言 ， 相关程

＾序部分在何处完成并不重要 ， 使用 者在

自动化系统 。 ＳＳ ４。。。 使人们能够在硬件和
－

个整体项 目 中 采用
－

个在运行时间

软件操作不会变得更复杂的情况下 ，
利用３》平均分配的用户程序 ， 而不是 中央控制 。

分散控制结构的优势

 Ｉ 在 自动化系统 Ｐ Ｓ Ｓ４０００ 中 ，
Ｐ ｉ ｌｚ 白

＾＾ 模块化 ： 由基础功能形成元件 ， 由 元件

｜
｜ 形成模块 ， 由模块形舰器和设备 ， 通

过翻件 的分层嵌套完成 。 基础功 能 、

元件和模块是软件开发 的支柱 ， 可在需

要时作为所腦软件组分 （ 通过组装 、

、省根据对象 ） 再次使用 。
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础功能 、 元件雜块的软件库对此进行支
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持 ， 从软件库中选择成品组件并不息 ， 而在第二种情况下 ， 控 制 模块 的 交须改变 。 为 了将来 自动化的发展 ， 人们需

稀奇 ， 特殊之处在于 ，
ＰＡ Ｓ４０００ 的流途径 （ 单个模块之 间 ） 只对整 体项 目要这样

一

种方案 ， 它
一方面能够分配智能

这些组件具有
“

属性
”

， 这样所需的来说是 已知 的 ，
之后通过工具根据程序控制 ， 另

一方面又能确保多个控制 的必要

功能可以轻松通过参数进行组合 。分配独立设置 。 连接 以方便用 户操作 。

观察
一

台设备的生命周 期 ， 机 电
一

体

功能标准化时的优势机电一体化构想对控制要求很高化构想的优势就会更加 明显 ， 特别是在设

这在功能标准化时会产生 明显机 电
一

体化构想提高了对控制方案的计和验收阶段 ： 根据设备复杂程度和机器

的优势 ， 以前使用者总是会面临
一

要求 ， 因为单个设备的改动会增加控制层规模等不 同 因 素 ， 可 以节约 ３ ０％
￣

５０％

个问题 ： 在保证
一

目 了然的情况下 ，面的复杂性 ， 中心控制位置的程序结构必的时间 。 ⑶

一

个基础件中到底能够设置多少功

能 ？ 在实际操作中 ， 不是基础件太

多就是基础件太少 ， 而参数太多 ，

ＰＡ Ｓ４００ ０ 则 不 同 ， 使用 者 自 己确

定优先选择的组件 ， 并针对用途创

建使用者平台 ， 通过它选择各种功难以置ｆｅ的厚度
能 ， 在此过程中只会看到作为参数一仅 ６ｍｍ的安全继电器诞生 了 ！

的功能 ， 组件掩饰了复杂性 ， 用户

操作方便 。

使用组件还有
一

个优点 ： 编程

和硬件结构可 以脱钩 ， 可以平行完

成 ， 而无需像 以前那样连续进行 ， ＩＩ

常见的情况是 ， 知道机器该是什么 ＆
样子 ， 并在拥有了第

一

批 电路图后＠

才开始开发软件 ， 如果完成了设备

机械部分的思考和设计 ， 那么制造

过程便可 以分离并平行进行 ， 因 为

只要通过建立组件库让机器的功能

标准化之后 ， 第
一批待制造机器的

信息对于建立整体结构 已经足够 。

组件的具体功能可 以通过个性化的Ｒｅ ｌ ａ
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特点后麵定 ， 根据所有院系就项 Ｉｎ

目最初设想所达成的
一

致意见 ， 可 Ｐ Ｓ Ｒｍ ｉ ｎ ｉ

 ？ 仅６ｍｍ的安全继电器 ．

以大体确定设备必需的组件 ， 具体 １１六 ：

已 由 菲尼克斯 电气正式发布 ， 其

壳体厚度有 ６ｍｍ 和 １ ２ｍｍ二种规

功能可以通过属性后期决定 。－ ｆｔ ｐ
＇

格 。 Ｐ Ｓ Ｒｍ ｉ ｎ ｉ采用 菲尼克斯电气 自

通过建立机器的数据网来维持 辑
＞主研发生产的符合 Ｅ Ｎ５ ０ ２ ０ Ｓ标准的

：触点机械联锁继电器 ， 安全等级可

所有参与者之间 的交流意味着需要 ■Ｋ
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＂

 ＾达 Ｓ Ｉ Ｌ ３ 、 Ｐ Ｌ ｅ 。 超薄的壳体可节省

进行很多工作 。 如果认为机 电
一

体 ＝
安装视 麵点容量高

化模块也是硬件模块 ， 那么模块之

间 ． 更确切地说是模块控制部 分之 Ｈ叵克坜电气

间的交流就是
－

个重要主题 。 ｊ Ｔ

：
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通 过 自 动 化 系 统 Ｐ Ｓ Ｓ４００ ０
，

交流不再是 明确而是含蓄地进行 ，
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在第
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种情 况下 ， 数据 网 的每
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个参 与者都能 了 解和 接触所有信
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