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摘    要 

                               

（1）机床加工工件的装卸，特别是在自动化车床、组合机床上使用较为普遍。                 

（2）在装配作业中应用广泛，在电子行业中它可以用来装配印制电路板，在机械行业

中它以用来组装零部件。 

(3)可在劳动条件差，单调重复易子疲劳的工作环境工作，以代替人的劳动。 

（4）可在危险场合下工作，如军工品的装卸、危险品及有害物的搬运等。 

(5）宇宙及海洋的开发，军事工程及生物医学方面的研究和试验。 

（6）机械手电器控制系统，除了有多工步特点之外，还要求有单周期连续、自动循环

和手动控制等操作方式。 

（7）工作方式的选择可以很方便的操作面板上表示出来。当旋钮打向回原点时，系统

自动地回到左上角位置待命。 

（8）当旋钮打向自动时，系统自动完成各工步操作，且循环动作。当旋钮打向手动时，

每一工步都要按下该工步按钮才能实现。 

（9）机械手需将工件从工作台 A移至工作台 B上，其动作过程为下降、上升、右移、

再下降、再上升。左移。这些均由电磁阀控制液压系统来驱动完成。 

（10）此外，机械手在夹送工件工件右行到位后，如果工作台 B上的工件尚没有运走，

机械手则停止运动，待工作台 B上的工件被运走后，机械手才能下降。 
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1 序言 

 

 

现代电气控制及 PLC 应用技术课程设计是在我们学完了大学的全部基础课、技术

基础课以及大部分专业课之后进行的。这是我们在进行毕业设计之前对所学各课程的一

次深入的综合性的总复习，也是一次理论联系实际的训练，因此，它在我们三年的大学

生活中占有重要的地位。 

通过课程设计达到以下目的：1、学生在老师的指导之下，综合运用现代电气控制

及 PLC应用技术课程及前期所学课程的相关知识和技能，相对独立地设计和调试一个小

型 PLC应用系统或继电器控制系统，为即将从事的专业工作奠定基础。2、初步培养编

写和整理“设计说明书”的能力。3、课程设计过程也是理论联系实际的过程，并学会

使用手册、查询相关资料等，提高学生对文献资料的检索和信息的处理能力。 

就我个人而言，我希望能通过这次课程设计对自己未来将从事的工作进行一次适应

性训练，从中锻炼自己分析问题、解决问题的能力，为今后参加祖国的“四化”建设打

下一个良好的基础。 
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2 零件的分析 

 

2.1机械手的设计要求 

机械手电器控制系统，除了有多工步特点之外，还要求有单周期连续、自动循环和

手动控制等操作方式。工作方式的选择可以很方便的操作面板上表示出来。当旋钮打向

回原点时，系统自动地回到左上角位置待命。当旋钮打向自动时，系统自动完成各工步

操作，且循环动作。当旋钮打向手动时，每一工步都要按下该工步按钮才能实现。 

机械手需将工件从工作台 A移至工作台 B上，其动作过程为下降、上升、右移、再

下降、再上升。左移。这些均由电磁阀控制液压系统来驱动完成。此外，机械手在夹送

工件工件右行到位后，如果工作台 B上的工件尚没有运走，机械手则停止运动，待工作

台 B上的工件被运走后，机械手才能下降。 

 

2.2机械手的运动原理 

机械手将一个工件由 A处传送到 B处。其中上升、下降、左移和右移的执行分别用

双线圈二位电磁阀推动汽缸的完成。当按下电磁阀通电，就一直保持现有的机械动作。

例如：一旦下降的电磁阀线圈通电，机械手下降，即使线圈在断电，仍保持现有的下降

状态，直到相反方向的线圈通电为止。另外加紧，放松由单线圈二位电磁阀推动汽缸完

成，线圈通电执行加紧动作，线圈断电执行放松动作。设备装有上下左右限位开关。 

 

 

3 机械手的程序设计 

 

3.1机械手的操作方式 

操作时，机械手分为手动操作方式、回原点操作方式、单步（点动）操作方式、单

周期操作方式和自动循环操作方式。 
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3.2机械手 PLC 的输入/输出开关分配表 

 

输 入 信 号                         输 出 信 号

 

名称 代号 输入点编号 名称 代号 输出点编号 

上限位行程开关 ST1 I0.0 上升电磁阀 YV1 Q0.0 

下限位行程开关 ST2 I0.1 下降电磁阀 YV2 Q0.1 

左限位开关 ST3 I0.2 右移 YV3 Q0.2 

右限位开关 ST4 I0.3 左移 YV4 Q0.3 

下降点动按钮 SB1 I0.4 加紧电磁阀 YV5 Q0.4 

上升点动按钮 SB2 I0.5 原点指示灯 HL Q0.5 

左移点动 SB3 I0.6    

右移点动 SB4 I0.7    

手动操作方式选择开关 SA1-1 I1.0    

回原点操作方式选择开关 SA1-2 I1.1    

单步(点动)操作方式选择开关 SA1-3 I1.2    

单周期操作方式选择开关 SA1-4 I1.3    

自动循环操作方式选择开关 SA1-5 I1.4    

回原点启动按钮 SB5 I1.5    

全自动启动按钮 SB6 I1.6    
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全自动停止按钮 SB7 I1.7    

工件检测光电开关 ST5 I2.0    

夹紧工件点动按钮 SB8 I2.1    

放松工件点动按钮 SB9 I2.2    

 

 

3.3机械手 PLC 控制面板图 
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3.4机械手 PLC 移动示意图 
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机械手 PLC 控制接线图 
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机械手 PLC 自动控制状态流程图 



应用技术课程设计》说明书 

8 

 

机械手 PLC 控制总梯形图 
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