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供全球机器制造商使用 ，
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此成为 ｔｔｔ界范Ｕ＃ｊ现场总线级以下传感器和执行器通信方面的 ｉ个围际标准化技术 （ 择 Ｉ Ｉ ） 。
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Ｔ
〇 － Ｌ ｉ ｎ ｋ 作为底层仪表器件的开放性现在 ， 在 自 动化系统金字塔的现场用 户提供决定性附加值的突 出优点 。

ｉ技术 ， 为机器制造商 ， 系统集成商 以最底层也可 以借助 Ｉ 〇 Ｌ ｉ ｎ ｋ 技术将所谓经济效益也相 当可观 ， 因 为机器 的

及设备使用者等诸多 用 户提供了意义非
“

简单的
”

传感器和 执行器集成到 先前调整和装配转换时间 明显缩短 ， 而且总

凡的附加值和新的可行方案 。 为数众多建立的现场总线系统中 。 对于 Ｒ ｏ ｃ ｋｗ ｅ ｌ ｌ体生产 和调试成本也大 幅 降 低 。 例 如 ，

的生产 自 动化厂商 已经为这项技术提供Ａ ｕ ｔ ｏｍ ａ ｔ ｉ ｏ ｎ 公司而言 ， 这意味着集成到包装机械的产品转换十 分频繁 ， 往往
一

了种类繁多的元器件产品 。
Ｉ〇 －Ｌ ｉｎｋ 实现以 太 网 ／ Ｉ Ｐ 数据 网上 。 从技 术上 来 看 ， 天数次 ， 为此需要在运行 中对 传感器参

了传感器 的持续通信 ， 通信接 口 的最后不仅涉及 已经可 以通过 以太 网 ／ Ｉ Ｐ 传送数进行调整 。 对于传统传感器来讲 ， 只

漏洞 由此被填补 ， 智 能传感器 自 此得 以信息的 ＩＯ 元件 ， 更重要的是可传送参数能通过 电位器调配或采取做标记的硬性

充分使用 ， 开启 了． 自动化技术的新途径 。 语句和诊断这些新功能 。 这些才是能为方法直接在传 感器上进行 。 现 在 借助
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１０－ Ｌ ｉ ｎ ｋ 技术 ， 上述工作可 由控制器 自备操作人 员 无需任何传感器方面的特别

动完成 ， 提高 了设备效率 。知识 。 ＼
１；

、

、

在这种情况下 ， 借助其参数和下载
＾

 ＼０
功能可 以完成快速且低成本的数据格式 通过 Ｌｏｇ ｉｘ｝空索 ！１系统简化操作 ＼

转换 。 借此功能可将与产 品 和格式相 ＃对于设备使 用 者而言 ， 采用 大量不

的软件程序先加 以寄存 ， 然后在需要 ０ｔ 雕 ，感器厂家的型号各异的产品和操作

通过人机 界 面 （ 即控制 面板 ） 非常容 易界面 只会给 自 己增添麻烦 ， 因为他 们多图 ２ 通过 １０ Ｌ ｉ ｎ ｋ 可以读取感应式传感器的计

地起动运行 。 原始数据格式转换只需操数情况 下不具 备所有的界 面技术诀窍 。
数功能 ， 借此可推断使用寿命

作者按
一

下按钮即可触发 。以致于经常在 出 现技术故障时现场没有

专业人员 。 然而 ，
Ａ ＤＣ 功能使每

一

位机

维护更简便 器操 作 吳纖够 自 己更换传 感器或执 Ｈ

复杂 设备的维护別 卜 「
？ 祀 ｖ
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点 。 此时賊離雛關机 已 力时 軸朋
－侧獅 用捕。 Ｒ ｏ ｅ ｋｗ ｅ ｌ ｌ

不远 。 通过提前清洁和重新调整 传感器Ａ ｕ ｔｏｍａ ｔ ｉ ｏｎ 的传感器通过 Ａｄｄ －ｏｎ －Ｐ ｒｏｆｉ ｌ ｅ

就能避免不可靠的情况发生 。 （ＡＯＰ
） 集成到 Ｌ ｏ ｇ ｉ ｘ 上 ， 因 此传感器相

除此 以外 ， 还可 以从感应式传感器关数据和参数会立刻传送给控制器 ， 不模块集成到 以太 网 ／ Ｉ Ｐ 上 。 由 该主站完

中读取计数功能 ， 借此推断使用 寿命 （ 图必再对接 口进行编程 。 成从 Ｉ〇 －

Ｌ ｉ ｎ ｋ 到 以太 网 ／ Ｉ Ｐ 的转换 。 这

２ ） 。 借此功能可 以在某个传感器工作达其他厂家 的传感器产品也能非常简
一

方 案综合 了熟悉 的 以太 网 ／ Ｉ Ｐ 网 络的

百万次开关操作时给 出提醒消息 ， 以便单地通过 Ｉ ０ Ｄ Ｄ 文件接人系统 。 用 户 自优点和经过证实 的 Ｄ ｅ ｖ ｉ ｃ ｅ
－ Ｌ ｅ ｖ ｅ ｌ

－ Ｒ ｉ ｎ ｇ

及时更新 。 感应式 传感器对温度十分敏己可 以根据需要通过 人机 界面结合属性 （
Ｄ Ｌ Ｒ 器件级别环标 ） 元器件 的高可靠

感 ． 例如 ， 其检测距离随温度升高而减小 ， 参数读取所有 传感器的 内部数据 ， 从而性优点 。

这样就有可能引 起 碰撞 。 如 果温度也能大大提高 了透 明度和可靠性 。 传感器和Ｒ ｏ ｃ ｋｗ ｅ ｌ ｌＡ ｕ ｔ ｏｍ ａ ｔ ｉ ｏ ｎ 公司 的 １ ０ －

与诊断参数
一

起上传并 由 可编程控制器执行器也因 此成为数据 网 络上完整无缺Ｌ ｉ ｎ ｋ 组件包括
一

个主站模块 （如适于柜

加 以监控 ， 就有可能避免发生碰撞 。 另 外 ， 的成员之
一

。 内安装的 Ｐ ｏ ｉ ｎ ｔ Ｉ Ｏ ｓ
） 和

一

个 由光 电传感

传感器的
“

心跳 － 信息 ， 也能证实传感对于用 户来讲 ， 带有 丨 Ｏ Ｌ ｉ ｎ ｋ 功 能器和感应式传感器以及 为将来 Ｒ Ｆ Ｉ Ｄ 系

器功能性的信息 （ 对于感应式传感器而的 传 感器在选择上具有更大 的灵活性 ， 统开 发 的 传感器组 件 。 目 前 Ｒ ｏ ｃ ｋｗ ｅ ｌ ｌ

言大致为线圈信息 ） 也能被读取 。因 为 目 前还保 留 了３ 线和 ４ 线技术 。 现Ａ ｕ ｔ ｏｍ ａ ｔ ｉ ｏｎ 可 以提供的 传感器 产 品 系

通过制造厂方 １ Ｄ 还能附带获取 备件在生产厂家能够提供的传感器和执行器列 有 ４２ Ｊ Ｔ 系 列 光 电 传 感器 （ 图 ３
） 和

供应 的相 关信息 。 由于传感器技术是机产 品选择范 围 非常大 ， 这些产 品都能够４ ５ＣＲＭ 系列对比度标签扫描头等 。

器性能的
一

个重要组成部分 ， 因此应该相互通信 。
Ｒｏ ｃ ｋｗｅ ｌ ｌＡ ｕ ｔｏｍ ａｔ ｉ ｏ ｎ 公司甚另 外 ，

Ｒｏ ｃｋｗ ｅ ｌ ｌ Ａｕｔｏｍ ａ ｔ ｉ ｏ ｎ 以
“

Ｔｈ ｅ

确保在各个部位采 用 经过检验合格的 原至还能将非 ｌ 〇 Ｌ ｉ ｎ ｋ 传感器连接到
一

个Ｃ ｏ ｎ ｎ ｅ ｃ ｔ ｅ ｄＥｎ ｔ ｅ ｒｐ
ｒｉ ｓｅ

”

（互联企业 ） 的名

厂备 件 。 在元器件损坏时必须能快速更 丨０ Ｌ ｉ ｎ ｋ 主站上 ， 由 该主站识别相应的义提出 了
一

种面向未来的生产加工理念 ，

换 。 元器 件 ， 然 后 以标准 丨〇 方式 或 以 １０－该理念下 网 络通信扮演决定性的 角 色 。

自 动装置组态功能 （
Ａ ＤＣ ） 在器件Ｌ ｉ ｎ ｋ 方式进行通信 ， 即可 以釆取混合运工业加工必将越来越依靠智 能化 。 成功

更换时能够提供决定性的支持 ， 从而减行模式 。 的 自 动化方案需要正确 的 以太 网 ／ Ｉ Ｐ 网

少机器停机时间 ， 因 为在更换元器件时由 于客 户希望继续沿 用 原有现场总络并且通过物联 网 （
Ｉ 〇Ｔ

） 来加快进程 。

与其有 关的特殊参数都能通过控制器下线系统 ， 对于这些用 户 来讲一种最佳的由于每个元器件都从生产级 向信息级传

载到 新装传感器 中 。 由于元器件更新能集成方案显然更具有实际意义 。 在这样递信息并且在那里汇总 ， 从而得以 由 其

非常 简单地借助 即插 即 用 原理完成 ， 设的背景下 ， 解决方法是将 丨 Ｏ Ｌ ｉ ｎ ｋ 主站中提炼出企业决策的重要依据 。 ＧＬ３
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