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基于 PLC 控制的智能机械手的设计核心研究 
刘轩辰  洪孝严  郑晓培 

(长春工程学院  吉林  长春  130012) 

摘要：PLC 技术控制系统是一种可用于编程的存储器，该系统会在其内部自动存储并执行逻辑运算，做好顺序控制工作，

对定时、计数和算术运算等操作指令予以自动落实，采用数字式或者模拟输入输出方式对各种类型的机械设备运行以及生产

过程进行控制。本文将简单分析基于 PLC 控制的智能机械手的设计核心，希望能有助于提升智能机械手设计水平。 
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PLC 的中文名通常被写作“可编程逻辑控制器”，该技

术系统运行具有数字化特征，能够对机械设备进行自动化安

全控制。在智能机械手设计中，植入 PLC 控制系统，有助于

提高机械设备自动化功能。目前，PLC 控制系统已经被广泛

应用于智能机械手中，使机械设备功能得到了有效优化。 

一、PLC控制技术原理 

PLC（可编程逻辑控制器）技术以数字化技术为基础，

借助其他存储系统做好数据信息采集工作、分析工作和存储

工作。在智能机械手运行过程中，PLC 技术的主要工作任务

是对数据信息进行整合分析与存储，如果遇到问题，可以及

时借助 PLC 系统来获取到所需要的信息，以此辅助工程的顺

利推进。在应用基于 PLC 技术控制系统的智能机械手的过

程中，理应启用 PLC 系统中的传感设备做好数据信息采集工

作，完成数据信息接收后，需要对相应信息实施预处理，首

先要做好数据信息的分类与筛选工作。其次，初步整理完数

据信息之后，就要借助网络实施数据传输，将数据传递给主

单元结构，然后，主系统会开展信息评估工作，根据评估结

果传达控制指令，等执行单元执行完控制指令后，就会将结

果反馈给主系统，确定没有问题了，再按照标准要求执行一

组指令操作。最终，存储系统整理并存储相关数据信息，与

此同时，会针对具体结构设置关键词，这样方便后续系统调

取信息，进一步提高了数据的应用价值[1]。 

二、基于PLC控制的智能机械手的设计核心 

（一）掌握机械自由度和坐标形式 

从基本定义来看，机械自由度特指机械手整体结构能自

行实施独立活动的空间和范围。智能机械手具有良好的灵活

度，基于 PLC 技术系统的支撑下，智能机械手可以再次提

高自身的自由度，顺利实现伸缩夹紧工作，让机械自由升降

和回转。在 PLC 技术系统的控制下，坐标形式属于辅助智

能机械手完成一系列指令的运动轨迹。从基本类型来看，坐

标形式可以分为四种：第一，直角坐标形式；第二，圆柱坐

标形式；第三，极坐标形式；第四，多关节式。举例而言，

在应用直角坐标形式的过程中，可以借助 PLC 技术系统辅助

机械手做好直线操作活动，如平移和直线升降等，这样能够

使机械手的操作距离更短，效率更高。 

（二） 合理规定动作顺序 

智能机械手有一套规范的操作程序，工作范围会受到合

理的界定，这样方能确保结构处于稳定的工作状态。在设计

工作，需要量化流程，分为九步流程：第一，伸长；第二，

夹紧；第三，机身上升；第四，机身旋转；第五，松手；第

六，机械手回缩；第七，机身降低；第八，机身回转；第九，

待机状态。与此同时，应严格按照 PLC 控制系统所下达的

调整指令，做好相关变动工作。 

（三）做好手部结构设计工作 

在设计智能机械手这一项工作中，必须全面做好手部结

构设计作业。通常，从手部结构设计方式来看，可以分为两

种形式：第一种是夹钳式手部结构。在当代工业生产中，所

采用的夹钳式手指通常是两指夹钳式，如果产品具有特殊

性，像易碎品、玻璃制品等，就需要采用三指夹钳，这样方

能确保操作过程的安全性与稳定性。第二种则是吸盘式手部

结构，也就是将手部结构制作成类似于吸盘的结构形式，遵

循电磁原理，科学取放构件。在选择设计方式的过程中，历

经紧密结合具体情况予以筛选，这样方能确保手部结构设计

的内燃机质量，增强配件的可靠性。 

（四）科学选择伸缩夹紧缸 

在选择伸缩夹紧缸时，工作人员应严格依据手部夹紧力

的计算结果进行筛选。在设计工作中，工作人员可以通过查

询所对应的表格数据来获取伸缩夹紧缸要达到的最小数值，

不仅可以确保设计质量，而且有助于节约成本。其次，在选

择过程中，必须兼顾工件的自重，有部分工件比较重，对此，

需要对其伸缩夹紧缸的参数进行适当提高。与此同时，应该

为结构的受力方向设置一个导杆结构，和在伸缩夹紧缸下方

安装配重，对于重量选择，应根据实际情况进行挑选。 

（五）科学选取升降缸 

在选择升降时，工作人员依然要结合手部夹紧力的计算

结果进行筛选。在设计工作中，普遍使用的方式则是通过查
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询参数对应表格来选定参数值的允许范围，从而规定结构的

范围。其次，在选择过程中，也要兼顾工件的重量，因为部

分工件比较重，所以需要对其升降参数予以适当提升。再次，

需要在结构的受力方向设置两个导杆结构，这样可以使结构

的升降过程保持平衡，与此同时，要为结构的下方做好配重

安装工作，控制好相关重量，以此确保机械手升降过程中的

稳固性。 

（六）选用回转缸 

目前，智能机械手的回转角度在 100°以上，在选用回

转缸结构的过程中，必须全面兼顾不同角度的承压能力，紧

密结合手部夹紧力的计算结果，所选用的回转缸结构须符合

标准要求。在具体应用中，应结合实际需求科学调整结构的

稳固性，在最佳位置安装 PLC 控制系统，这样有助于确保

回转缸良好的工作状态[2]。 

（七）做好液压系统的设计工作 

据调查了解，当前大多数企业在选用智能机械手驱动来

源的过程中，会优先考虑液压系统，即将该系统作为动力来

源。在启用液压系统时，机械手应用过程中的灵活度能得以

有效提升，顺利完成相关操作。在设计液压系统的过程中，

需要全面了解所设计机械手的基本参数，像工作负荷、环境

参数和任务种类等，工作人员要结合此类内容为液压系统选

择最合适的参数。与此同时，要为液压系统安装传感器，全

面监督系统工作状态，以便于及时调整不规范的问题。 

（八）编制正确的 PLC 程序 

在智能机械手运行过程中，编制 PLC 程序方能控制好

智能机械手运行参数。当代机械手的工作精度和任务难度在

不断提升，如果还使用传统控制方法，必然无法满足产品质

量标准要求，需要正确运用 PLC 程序中的所有管理模块全

面监督智能机械手的工作状态，如果发现运行数据异常，就

能够运用 PLC 程序及时处理。另外，要注意细化模块化管理

工作，以此实现管理过程精细化[3]。 

（九）合理分配 1/0 地址 

基于 PLC 控制系统下，在智能机械手工作中，会启用

多个开关实现运行控制，与此同时，会让每个开关保持相对

独立性，PLC 控制技术会对所有开关的 1/0 地址实施集中

管理，等下达指令后，就会有目的地将信息输送到某一区域，

以此确保信息传输的实效性，提升机械手工作状态的灵活度
[4]。 

结束语： 

综上所述，基于 PLC 技术系统的支撑下，智能机械手

可以再次提高自身的自由度，顺利实现伸缩夹紧工作，让机

械自由升降和回转。在设计智能机械手这一项工作中，必须

全面做好手部结构设计作业。其次，要科学选择伸缩夹紧缸、

升降缸、回转缸，做好液压系统设计工作，科学编制 PLC 程

序，做好 1/0 地址的分配工作。 
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