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要掌握它也十分容易
。

一 它砚 宣J l ‘J

二 基本原理
以M C 1 4 5 0 0一位微处理器为核心的一位微

型机通称遨型毛业丝赳塾 M IC )
,

它是在 1 9 7 7

年末才诞生的
。

当小型机获得应用后
,

出现了

可编顺序控制器
,

在八位微型机向十六位微型

机发展之际
,

一位微型机问世了
,

这 自然是有

其理由的
。

开关量控制的应用领域十分广泛
,

使用的数量特别大
,

寻求一 种 体积 小
、

价格

低
,

耗电小
、

可靠性高
、

灵活 性 大
,

通 用 性

强
、

简单而易于掌握的逻辑控制装置是长时期

以来广大科技工作者一直期求的
,

因而在发展

多位微型机的同时
,

研制 生 产 了 一 位 微 型

机
。

它的结构简单
,

它由 IC U (工 业 控 制 单

元 )
、

程序计数器
、

存储器
、

输入选择器 和 输

出锁存器组成
,

只有十六条指令
,

人们很容易

掌握
。

这是一种较理想的逻辑控制装置
,

它的

出现引起了科技工作者的广泛关注
。

1 9 7 8年我

国已着手了一位微处理机的研制
,

现已有一些

工厂制造这种机器并获得使用
。

可以预知
,

微型

工业控制器必将在各个领域迅速推广
。

然而简

单系统的功能较低
,

为了满足复杂程序的要求
,

人们往往增添硬件以扩大具 功 能
,

从 而使一

位机的结构趋向复杂
,

这是跟人们的愿望相违

的
。

本文介绍一种简单合理
、

规律性强
,

可靠

性高的编程方法
,

这种方法是把大家熟悉的步

进式顺序控制的基本原理 引用 到微 型 工 业 控

制器中来
,

用软件实现顺序控制中的步进器
,

使用简单结构的一 位微型机就能处理 各种复杂

的控制程序
。

这 种方法对于已经熟悉步进式顺

序控制器的人员来说
,

只要 了解一位微型机基

本原理一见就会了然
,

即使一般工程伎术人员

顺 序控制在于使被控对象的动作按预先规

定的各个条件和一定次 序 分 阶 段一步一步工

作
,

用状态图 1 表示
。

S。步输出 S :步输出 5 2步输出 S
。

步输出

S j :

顺序控制第 i 步的状态 (i = O
,
1

,
⋯

, n )

A i :

转入第 i 步应接收的信号
,

称为接收信号
。

它可以

是多个信号的逻辑 组合
。

图 l

为了保证顺序控制器工作不乱步
,

可靠地

实现预先规定的步进顺序
,

步进器必须满足下

列三个条件
。

¹ 任何时刻应该而且只能有一个状态被激

活
,

即状态 s ;
为 z 且当 i午 j时S *专 s , ( i , j=

0 , 1 ,
⋯

, n )
,

此时与被激活状 态 相对应的动作

被执行
。

º 只允许在 S ‘一 :
状态出现A ‘ = 1条件时

,

状态才从s ; 一 :

转变成S ; 。

» 当状态转入 S *
后

,
系统跟A i是 1 或是。

无关
,

当然还跟除A : 一 :
以外的接收信号无关

。

我们把逻辑式 S ; 一 : .

A ; 二 1 称为 第 i 步的

转步条件
。

式中S : 一 ,

只取其特征码
。

转步条件

表明
,

只有在S , 一 ,

状态下出现接收信号 A ‘ = l

时
,

顺序控制器才从S 左一 ,
状态转变为S 盛

状态
,

否则控制器仍保持在S ; 一 ,

状态
。

这就是设计步

进式顺序控制的基本思想
。

上面条件得到满足

时
,

在设计中可 以不考虑接收信号是短信号或

是长信号, 也不用考虑接收信号是否被重复使
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用
,

只需顾及相邻少不 出现相同接 收 信 号 即

可
,

显然在运行中输入通道出现干扰信号或误

触发接收信号都不会影 响系统工作 (对S , 一 ,

下

的 A ,

例外 )
。

上述设计步进 弋顺序控 同沟毯本思想
,

在

微型工业控制器中实现起来既简单又方便
,

利

用锁存单元 M C 1 4 5 9 9 作状态 寄存 单元
,

运用

O E N 指令组成 IF
一

T H E N 结构的循环程序就可

以实现
。

程序框图如图 2
。

IF 一T H E N 结构说明只有当条件S 、一 ; ·

A ‘ =

1 时才执行 S *
步输出指令和置 S ; = 1

。

虽然整

个程序属于循环程序
,

由于 S : 一 : 状态 是在 i一

1 步才预置
,

也就是说只 有到了 i一 1 步才提

供转入第 i 步的条件 S , 一 , ,

A ; = 1 ,

所 以控制

是按程序逐步执行的
。
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三 关于状态编码

抽象地讲
,

状态编码只 需 满 足 当 i年 j时

p ; 午 p j ( i
,

j= o ,
1

,
⋯ n ) 就可 以T

,

实际上要考

虑微型工业控制器中需要设置状 态 寄存 单元

(M c1 4 59 9 )用 以寄存状态码 ; 每 步 要 对 状态

码的某些位进行置位或复位
,
每步在判断转步

条件时还要取状态的特征码参与逻辑运算
。

采

用什么样的状态编码
,

涉及到控制器的硬件和

软件的多少
,

影响装置的技术经济性能
。

下面

就常见的几种编码加以分析
。

表 1 列出八个状

态的循环码
、

二进制码
、

格林码及左移码的编

码与其特征码
。

为了对各种编码作出技术经济比较
,

令

m 代表所需状态暂存器的位数 ,

n 代表控制器步数 ,

t 代表状态特征码的位数
:

r
代表每次改变状态时所 需置位和复位

的次数 ,

L 二 ( t + r )n 代表完成步进式顺序控制编程

增加的指令数
。

这样
,

我们可以对上述几种编
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鹤作出比较 (表 2 )
。

衰 2 五 多步进器结构

循环码

幻、 二 协

二 进制码 ! 格 林 码

m 二 ! g , n

t 二 m

r 二 1

左 移 码

饥 二 (1 / 2 )”

t 二 2

r 二 1

I
J
二 3 n

饥 二 19 : n

t 二 m

r 二 (l ~ m )
不定

L 。 (m + ? )n L 二 (伯 + ! )。 } L 二 3rt

按照尽可能以软件代替硬件的原则
,

从表

2 可以看出
,

五步以上的控制器应当优先考虑

采用格林码
。

四 条件转移功能的实现

在生产中许多控制并不 要 求 始 终按顺序

一步一步工作
,

在某种条件满足 时
,

要求控制

器从第 j步转跳到第 j步
,

这就是条件转移
。

完成局部动作循环是条件转移的一种特例
。

由

IF 一T H E N 结 构 组成的步进式循环程序要实现

条件转移也是很方便的
,

只需 采 用 1F
一 T H E N

嵌套结构就能够完成
。

设B为转移条件 , S ;
是

起跳步
, 5 1

是目标步
,

当B
·

S 、 二 1时
,

系 统从

S 、

转移到S , ,

否则程序技顺 序从 S ;
转入S 、+ 、 ,

条件转移程序框图如图 3
。

微型工业控制器的 IF 一T H E N 结构循环程

序还可以 划分成多个子步进器
,

用以实现包含

分支的控制程序
。

譬如有图4 (a) 所示的阶段过

渡控制图
,

采用微型工业控制器进行控制时
,

可以划分成五个子步进器相串联来完成
,

如图

4 (b )
。

步进器A 完成阶段 5 以前的控制
。

步进器

B
、

C
、

D 分别完成左
、

巾
、

右通道的控制
。

步进器

E 完成阶段 2 1及以后的控制
。

整个程序仍是IF -

T H E N 结构的循环程序
,

只是转入每个子步进

器第一步的转步条件和最末一步所置状态
,

要

根据阶段过渡控制图的分支处的情 况来决定
。

例中步进器A 的最末一步 S 。

应置 S 。 二 1
, S , : 二

1
, S , ‘ 二 1 (分别代表步进器 B

、

C
、

D 的第一步

状态 )
,

而S 。 ·

X = 1 ,
S
。 ·

y = 1 , S 。 ·

z = 1 则分别

为步进B
、

C
、

D 第一步的转步条件
。

步进器E 第

一步的转步条件则应 当是S
: 。·

S , : ,

队
。 ,

f “ 1 。

六 结 语

图 寻

本文讨论了微型工业控制器按步进式顺序

控制编程的基本原理
,

对步进状态编码作了分

析
,

按步进式编程可 以简便地实现转步功能和

处理包含分支的控制程序
。

按步进式编程的最

大优点是对硬件的要求简单
、

程 序 的 可 靠性

高
、

编程的规律性强
、

易于掌握
,
是一种简单

易行的编程方案
。

如果已经确认某阶段接收信

(下转4 3页)
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原来每天断纸时间17 分钟
,

实现网温 自控

后
,

断纸时间每天减少 7 分钟
。

今 考 文 献

〔1 )

〔2 )

隆言泉
,

制桨造纸工 艺学
,

轻工业出版杜
, l洲 0

.
9

.

孙优资
,

状态调节器的设计和应用
,

化工自动化及

仪表
,

V o l
.
。

,

N o 。

g
,

1 9 5 1
。

孙优贤
,

最优调节器的设计和应用
,

化工自动化及

仪表
,

V o l
.

s
,

N o .

8
,

19 5 1
。

(上接5 3页)

号A
二

可靠无误时
,

还可以将其 IF
一T H E N 结构

插入相应阶段的步进程序中
, 以减少步进器的

步数
,

从而进一步提高系统的经济性
。
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