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可编程控制器在南通狼山空中缆车中的应用

吴燕翔1 吴锦荣2
( 1.0海水产大学海洋学院， 上海 2叹阻刻2上海汇龙自动化工程有限公司工程部， 上海 2曲233)

摘 要介绍r可编程控制器(PLC)在南通狼山空中缆车中的应用及该系统的软、硬件结构。 系统采用日本

OMRON公司生产的U:QP- CDR- A主机C曲P- EDR- A扩展机和少量的中闯继电器来代替传统的继电-接

触器控制系统，备接触器都有辅助触点反馈回PLC，采用行程显示技术以实时显示吊厢的实际位置，出进站时

的加减速均采用软硬件双重控制?用梯形图编制 开/停牟逻辑控制、速度给定处理、行程显示、各种坚停及报警

处理程序。 实盹证明，该系统具有有效的故障自诊断能力，灵活的控制方式，检修、维护更简便，可靠件大大提

高。

关键词:可编程控制器，空中缆车;梯形固

中图分类号1y23 文献悻识码 A

The application of programrnable logic controller 

in air cable car for Langshan in Nantong 

WU Yan训时WU Jin-mnlf 
(I【'=nQ曲g哩， SFU， S/m哺九，li 2αm田， 础，础2.SIwψ1wi1击时α"" A"阳晒阳πE咱-古曹巾 ， ùd 51，α唱'""

200233， Chinn) 

Abstract咀由阳lper introduces皿application of pro醉mmable 10厚c controller (PU::) in air cal:.1e car for Lan伊han
in Nanto吨and descrihes i跑回['wa陀and hardwar琶confi阴.ration structur奄 The" main machine C60P-CDR-A， 
expanding machine C60-EDR-A made in Japan and a few relays insl咽d of a 10t of contacters to achieve lechnolo伊咀I
spec:fication proce8S. An auxiliary conta�1 of each contacter 11回晶acks 10 the input of PU::哑r配tual distance of 

加，vel of car is displayed by usi昭PU:: lechnolo，町咀，.d酣�leration and acceleration as the car arnvmg at or 

departi咱from the station缸'e dual controlled by softwar警or hardware 币1e proced山回about start叩and，ωpplng，

gîven value of sPf时， almm and displa�' are p:r喃ammed in ladder dia锣am l剧俘lage" Facts proved由at the system 

has higher reliability， eff.田tive回忆diagnos也c abiHty. flexible controlling mode. It is veηsimply and convenÌε:nt 10 

examine and re阳"

E叮‘'咽由progrnmmable logic controller; air cable caI; ladder diagram 

近年来，随着人们物质生活水平的提高，旅游业发展非常迅速，空中缆车成为名山旅游景点不可缺

少的设施之飞对设备的要求也越来越高，特别是对安全性能要求极高，各种安全保护措施不可靠，很可

能发生人身伤亡事故，采用蛙电器控制[;J的空中缆车系统，功能单 故障率高，已不能满足要求。 本文

介绍的空中缆车控制系统采用西班牙h伊T阳n公司的圭数字直流传动装置且可捕程控制器['J
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(poc锣部皿able l，咱c oon回Iller， PLC)控制，使'"统具有更高的控制性能指标、更灵活的控制方式、更有效的

故障诊断功能。 该革统还采用了行程显示技术以实时显示吊厢的实际位置。 按客户要求，空中缆车型

式为单线脉动循环吊厢式，全线路两组吊厢，每组四个吊厢，两组之间间隔248. 12m，每组内吊厢间隔

3m， 运动方式分子动、自动、检修三种，其运行速度为3m;'或2m1s，由速度选择开关决定，站内低速0

3m1s;检修速度为O.5rr内，正常加减速度为士O.3m/52，紧急制动减速度为1m1，c，

1 系统硬件结构

1.1 PLC硬件装置
系统选用OMRON C曲P-CDR-A和 C60乒EDR-A共计120 点输入/输出，C曲P-CDR-A是主机，白如OP

EDR-A是扩展明 其PLC硬件配置�3l如图1，

输 T1l!.机处蝙哥，器"冲 ←， 00α100 」 高峰、1数模块 (HC) 
主令操作信号 OOCH02-0OCH 15 
tn�_开关信甘 。l CHOO-OICHI5

入 故障反馈信号 ←→ 02CHOO-02(Jj15 
数子以输入性块(01 ) 

03CHOQ-03CHO:'. 

输 l作状态指示灯 O�CllOO-O.5CH11 
控制电础阀继电器

H← 
06CHOO-06CH15 

íJ科显可可 07CJlUQ-07CAII 数1严制输:1:模块(时))
故阳报菁、 处理 08CHOQ-08C刊13
也应选作

系统信号 PLC配回

图1 PU二硬件配置

Fig. 1 PLC hardw回它configurat阴

1.2 行程显示原理
显)J\原理电路图[，]如图2 所示，显示部分共用了167只皿且发光二极管。 其中，2只用于到站指

示，5只用于主架脱章显示，160只分为两组分别显示两组吊厢的位置。 占用了PLC28个输出点。
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图2 显示原理电路图

Fig.2 di哨ay principle circuit 
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2 系统软件

软件是PLC 控制的关键之一，软件的设计质量直接影响控制系统的性能，本系统的软件结构简罔

如图30

2.1 初始化程序
罩统上电后，首先进入初始化程序.该程序只执行一次，主要完成工作妻数设置。 流程图如图4所

刁亏。

初始化( J二屯〉
二

jf-lf';>;'1理4日处J唯
一

图3 软件结构

Fig.3 soft抽回它，""""，，，

2.2 开/停车逻辑处理
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图4 初始化程序流程阁

F币g.4 ÎI山al flowchart program 

革统在开车 之前，首先要上、下站 之间取得联系，上、下站各有 个控制信号箱，当上、下站的工作人

员都按了允许开车按钮后，司机室操作人员才能开车 ，否则不能开车。 当选择自动工作方式时，钳型闸

制动器和工作制动器自动延时打开，制动器的行程开关打开到位后，发出声光信号，提示操作人员。 然

后自动启动润滑油军电机，压力正常后，才允许启动主电机c 程序流程图如图5所示。 系统的于动处

理 ，主要作为调试、检修维护时使用，故这里不作介绍c

2.3 速度给定处理
该空中缆车的速度给定果用传动装置内部数字给定方式，PLC 只给出选择信号。 PLC 输出07C田8

为" 1"时 ，选择O.3m1s速度， 当输出σ7CHI由为"1"时，选择O.Smls速度，当输出σ7CH10 为"]"时，选择

2m!，速度，当输出07CHl1为"1"时，选择3m!， 速度，当都为"0"时，设定速度为军。 程序流程图如图6所
月之。

2.4 行程显示
显示原理是:果用光电编码器将行程转换为脉冲数，由高速计数器口送入PLC，PLC根据计数值点

亮对应位置上的发光二极管，以达到实时 显示行程的目的。 为了节省PLC 的 输出点租提高行程控制精

度，将空中缆车分为5段，段之间转换时将高速计数器清零。

因均空中缆车是循环运行的，所以程序中景用了两个移位寄存器控制，一个用毫控制段显示

(田刻，另一个用束控制位显示(田2)。 高速计数器的输出为HRl， 程序流程图如图7所幸。
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图6 速度给走程序流程图
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图5 开/停车置辅程序流程图 图7 行程显示程序流程固
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3 结论

(1)该革统来用P[ι控制，只使用了少量的 中间继电器，使系统的可靠性大大提高。
(2) 因为各接触器都有辅助触点反馈回PLC，使系统具有诊断功能，检修维护简单。

(3)来用了行程 显示，使操作人员更直观地了解吊厢的 运行位置。

(4)系统采用数字行程加减速和接近开关加减速双重控制，系统更安全。

(5)本系统已投入运行， 运行效果好，客户满意。
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