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数字式位置控制器Z-ME-KZ
欧板式，用于电液闭环控制系统

Z-ME-KZ

数字式轴控制器可以对直线型或旋转型液压
轴进行位置闭环控制。
该控制器接收一个来自轴传感器的位置反馈
信号，并产生一个用于调节比例阀到执行器
的流量的参考信号。
位置反馈信号接口为SSI，增量型编码器，电
阻式或标准模拟输入（电压或电流），可通
过软件选择。
控制器前面板标配串口用于控制器机能配置
和监测。
控制器由外部或内部产生的参考信号进行实
时操作。
当控制器由外部参考信号控制时，输入信号
的类型可以是模拟型，也可以是总线控制信
号，控制执行器的运动循环。
当控制器由内部产生参考信号控制时，执
行器的运动循环可由外部或总线开关信号
控制。
可选在基本的位置控制功能上通过软件增加
一个压力/力复合控制：压力/力传感器必须安
装在执行器上并且和控制器连接；这需要一
个额外的压力/力参考信号。
该控制器具有若干辅助的数字输入/输出信号，
可用于同步其他机器功能和传输控制器状态
信息。

电气特性：
• 前面板具有四个功能键，用于检查和更改参
  数以及进行故障诊断
• 前面板DB9接口用于串口编程连接
• 前面板测试点用于调试和维护
• 欧板式安装（DIN 41494标准 - 插件）
• CE认证符合EMC规范

软件特性：
• 内部产生运动循环
• 设定轴动态响应参数（PID）优化应用性能
• 软件选择模拟参考输入信号范围：电压或电流
• 增强的轴故障诊断状态
• 直观的图形操作界面
• 通过标准的串口进行现场更新固件
• 内部示波功能

主要功能和特性 用户界面

位置控制 实时现场总线 串口

复合控制 内部参考信号 增强诊断

增强诊断

电源24V

位置参考信号

力参考信号

位置反馈信号

力反馈信号

辅助输入信号

放大器指令

监测信号

辅助输出信号

输
入
信
号

输
出
信
号

型号

欧板式电子轴控制器

位置/力（或位置/压力）
复合控制模块

串口通讯接口用于配置和监测功能

设定代码

设计号

总线通讯接口选项：
-     = 标准型不带现场总线接口
BC = CANopen通讯接口
BP = PROFIBUS DP通讯接口

方框图

软件

数字式控制器 比例阀

压力执行器

机器控制
单元

现
场
总
线
网
络

现
场
总
线

串口

设置发生器

数字信号 I/Q

监测信号

位置控制

力控制

力/压力反馈信号

位置反馈信号

备注：方框图为位置/力复合控制举例，带现场总线接口

样本 G340-7/C
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速度

参考信号值
实际值

力

位置参考信号模式

外部参考信号发生器

Z-ME-KZ型轴控制器根据一个外部位置参考信号和执行器上的传感器产生的位置反馈信号
来实现执行器的位置闭环控制。对调节到执行器流量的比例阀提供一个参考信号。
外部参考信号可通过软件选择：
模拟型参考信号(a)

控制器通过主插头实时接收来自机器中央电子处理单元的模拟型输入参考信号。(见第 10 节)，
以限制速度，加速和减速的值。
总线参考信号(b)

控制器通过现场总线通讯接口实时接收来自机器中央处理单元的参考信号，以限制速度，
加速和减速的值。
关于总线通讯接口的详细信息，请参考控制器用户手册（见第 12 节）。

内部参考信号发生器

Z-ME-KZ型控制器根据一个内部参考信号和执行器上的传感器产生的位置反馈信号来实现
执行器的位置闭环控制。对调节到执行器流量的比例阀提供一个参考信号。
内部参考信号是由预先编程周期产生；要求机器中央处理单元通过下列命令控制开启，停
止和切换指令：
- 开-关指令(c)

- 现场总线指令(d)

外部参考信号发生器

内部参考信号发生器

机器中央
处理单元

速度曲线生成

转换点

位置

阀指令或
监测

阀指令或
监测

位置

模拟 (a) 或现场总线 (b) 参考信号

开-关 (c) 或现场总线 (b) 指令

通过Atos PC软件，按客户要求的动作阶段顺序，适应特殊应用的要求：Z-SW软件提供一系列预设的标准运动顺序。
根据应用要求，开启/停止/切换指令和参考信号类型可为每一个阶段分别设置，实现自动循环处理。请参阅控制器用户手册可获得更多关于指令和参考信
号发生器的详细信息。

开启/停止/切换指令举例
外部数字输入            开-关命令，到主插头，用来开启/停止循环发生周期或改变运动阶段
外部现场总线输入      开-关命令，通过现场总线通讯接口，用来开启/停止循环发生周期或改变运动阶段
按位置切换               当实际位置达到设定值时，当前状态切换到下面的运动阶段
按时间切换               在一个固定时间后，当前状态切换到下面的运动阶段，并从当前运动阶段开启激活

参考信号类型举例
绝对型                     目标位置所需的参考信号对于每个运动阶段是由内部产生的；可设置最大速度和加速度，以获得平稳和精确的位置控制
相对型                     同“绝对型”但是目标位置对应于执行器位置。加大由软件设置的内部固定值
时间型                     同“绝对型”但控制器自动确定速度和加速度，以期在由内部软件设定的固定时间内达到目标绝对位置

位置/压力或力控制

可在执行器的标准位置控制上增加一个复合压力或力控制（见下方功能方框图）。

远程（压力或力）传感器必须安装在执行器上。

位置/压力（或位置/力）控制是根据两个独立的参考信号并由一个专用的算法每次自动选
择哪种控制被激活。

通过特殊的软件设置，实现两种控制间的动态切换，并能够避免出现不稳定和振动现象。
当执行器实际压力或力低于相关的输入信号值时，位置控制激活（见右图阶段①和③）。

当远程传感器测得的执行器的压力或力达到相应的输入信号值时，压力或力控制被激活（
见右图阶段②和④）- 为了限制执行器的压力和力，控制器减小了阀的调节量；若压力或
力呈下降趋势低于其输入信号值时，位置控制返回激活状态。

向前运动 力控制 力控制向后运动

位置/压力复合控制 位置/力复合控制 - 负载传感器 位置/力复合控制 - 两个压力传感器

必须有一个远程压力传感器安装在执行器端来
实现位置力的闭环控制

在执行器和控制负载之间必须安装一个负载传
感器

执行器油口端必须装有两个远程压力传感器：
执行器的力是由压力反馈值进行计算得出的
(Pa-Pb)

阀芯传感器 执行器位置传感器 压力传感器 负载传感器
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应用举例

船舶应用中的液压舵轮控制

摩托艇和帆船的舵轮控制要求动作平稳、操作精准、可靠性强。

Z-ME-KZ型控制器应用于舵轮位置控制系统中，确保调节和控制精确重复，
并且易于驾驶，这归功于控制器的以下特性：

- 模拟型位置参考信号模式用于实时控制
- 电阻式位置传感器实现简单和紧凑的方案
- PID控制参数优化系统的响应时间
- 先进的监控系统实现完整的故障信息反馈

风力发电机叶片控制

风力发电机转子叶片桨距控制的目的是最大程度地产生能源。精确的位置控
制，分散智能化，同时要求寿命长、可靠性高。

Z-ME-KZ型控制器提供更高品质的叶片和桨距调节，并能够简化系统结构，
由于：
- 用于高精密控制的SSI型数字式位置传感器
- 通过总线接口完成系统的远程管理
- 多组PID参数选择，调节位置控制以适应不同的风力条件

木工机械

液压木材加工机器要求可配置的和重复运动的曲线，实现精确的位置控制，
和同步数字信号。

Z-ME-KZ型控制器可以实现远程控制，取决于：
- 内部参考信号发生器带最大速度和加速度设定
- 模拟型位置传感器用于简单可靠的方案
- 压力传感器用于压力复合控制
- 总线连接用于远程参数配置、指令和控制器状态指示

折弯机应用

平板冷成型机床在将坯料加工成为金属板材的过程中，要求完全自动化程序
灵活控制机器。

Z-ME-KZ型控制器复合高级位置调节功能和精密力控制功能，为单个执行机
构提供完整专业的解决方案，由于：
- 内部参考信号发生器简化机器控制循环过程
- 数字式位置感应器用于高分辨率测量系统
- 两个压力传感器实现力复合控制
- 现场总线接口易于机器控制系统集成
- 数字辅助输出系统状态指示信号（目标是否达成，力控制是 否激活）

压铸机械领域的应用

压铸阶段的模具运动控制涉及快速/慢速运动循环，并要求精确重复的复合位
置/力控制，保障模具的安全功能。

Z-ME-KZ型控制器，实现复合位置/力控制，简化液压＋电气系统结构，
由于：
- 内部参考信号发生器用于重复的工作循环
- SSI型数字式位置传感器用于精密的轴控制
- 两个压力传感器实现复合力控制
- 数字辅助输入/输出同步机器功能
- 现场总线连接实现机器遥控和先进的故障诊断系统

位置控制

位置控制

位置控制

位置控制

位置控制

速度曲线生成

速度曲线生成

速度曲线生成

压力

压力

压力

位置

位置

放大器

放大器

放大器

放大器
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10 W

SSI串口式，编码式，电位计式，模拟式

输出范围：   0~24 VDC（开启状态＞[电源-2V]；关闭状态＜1V）@ max 30mA

±10 VDC @ max 30 mA

+5 VDC @ max 100 mA

128,4 x 40 mm

串口
Atos ASCII coding

CANopen
EN50325-4 + DS408

PROFIBUS
EN50170-2/IEC61158

CAN ISO11898 RS485

6

7 传感器特性

7.3

±10 VDC +24 VDC +5 VDC / +24 VDC +5 VDC / +24 VDC +24 VDC

±10V 0 ÷ 10V 4 ÷ 20 mA TTL 5Vpp - 150 KHz ±10 VDC 4 ÷ 20 mA

0,5 m/s 1 m/s 2 m/s 2 m/s -

< 0.4 % FS < 0.2 % FS 1 µm 1 µm (@ 0.15 m/s) < 0.4 % FS

± 0.1% FS < ±0.03% FS < ± 0.01 % FS < ± 0.001 % FS < ±0.25% FS

± 0.05% FS < ± 0.005% FS < ± 0.001 % FS < ± 0.001 % FS < ±0.1% FS

控制器特性

电源（见11.1节）

最大功耗

位置传感器

模拟输入信号

模拟输出信号

数字输入信号

数字输出信号（1）

使能输入信号

故障输出信号（1）

模拟参考输出信号

编码器电源

报警

控制卡样式

后端控制卡接口

工作温度

前面板尺寸

重量

电磁铁兼容性（EMC）

通讯接口

通讯物理层

标准：+24 VDC        整流和滤波：Vrms = 20~32 VMAX（最大脉冲值10%VPP）

输入范围：   电压±10 VDC               输入阻抗：Ri ＞ 100kΩ
                     电流0~20mA               输入阻抗：Ri ＜ 500Ω
输出范围：  电压 ±10 VDC @ max 10mA
                 电流 0~20mA @ max 500kΩ负载电阻
输入范围：   0~5 VDC(关闭状态)，16~24 VDC(开启状态)，5~16 VDC(不接收)；
                     输入阻抗：Ri ＞10kΩ

范围：          0~5 VDC(关闭状态)，16~24 VDC(开启状态)，5~16 VDC(不接收)；输入阻抗：Ri ＞ 10kΩ

输出范围：   0~24 VDC（无故障状态＞[电源-2V]；故障状态＜1V）@ max 50mA

位置传感器超出范围，模拟输入信号超出范围

欧式 100×160 mm（插件 DIN 41494）

插头DIN EN 60603/G。提供框架接口型式E-K-64M（见样本G800）需单独订货

0~50฀（储存 -20~70฀）

大约250g

符合规范 2004/108/CE（抗磁性：EN 50082-2；抗干扰性：EN 50081-2）

非隔离
串口RS232

光学隔离 光学隔离

注释：(1)外部不允许连接电压负极(取决于感应负载)

7.1    位置传感器

7.2    压力/力传感器

位置控制的精确度在很大程度上取决于所选的位置传感器。根据系统要求，控制器上备有四个不同的传感器接口：电位计式，模拟信号式，SSI串口式和
编码式，见7.3节。
带数字接口（SSI和编码器）的传感器允许用户获得更高性能和更高的精确度。带模拟接口（电位计式和模拟信号式）的传感器更简便和性价比更高的解
决方案。

压力/力控制的精确度在很大程度上取决于所选的压力/力传感器（见第 4 节）。压力/力复合控制需要安装压力传感器或负载传感器，以此来测量压力/力
实际值。
不论位置/压力复合控制还是位置/力复合控制都需采用压力传感器，或简化集成在系统中，获得性价比高的解决方案（压力传感器的详细资料参见样本
G465）。位置/力复合控制则采用负载传感器，获得高精度和精密的调节。
远程压力/力传感器特征的选择必须和应用要求相匹配，并要求获得最佳性能：传感器额定范围必须至少为压力/力最大调节量的115%~120%。

传感器特性&接口 - 以下数据仅供参考，详细资料请查阅传感器样本资料

输入类型

电源（1）

控制器接口

最大速度

最大分辨率

线性度误差（2）

重复精度（2）

电位计式 模拟式

串口SSI二进制/格雷码

增量编码器 模拟式SSI 数字式

位置 压力/力

注释：(1) 电源由数字型控制器提供                                (2) 总行程的百分比
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10

pin f d b z

2 DO 7 DI 1 F_TR2 + nc

4 SSI clock + DI 2 F_TR2 - nc

6 SSI clock - DI 3 F_INPUT + nc

8 SSI data + / Inc Ua1 DI 4 F_INPUT - nc

10 SSI data - / Inc /Ua1 DI 5 P_INPUT + nc

12 Inc Ua2 DI 6 P_INPUT - nc

14 Inc /Ua2 DI 7 F_TR1 + nc

16 Inc Ua0 DI 8 F_TR1 - nc

18 Inc /Ua0 P_TR + nc

20 Inc +5VDC DO 1 P_TR - GND

22 nc DO 3

24 nc nc DO 4

26 nc DO 2 DO 5

28 CAN_GND nc DO 6

30 CAN_L VREF -10VDC V+

32 CAN_H VREF +10VDC V0
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8.4

前面板描述

电气连接 - 64芯后端接口

按键和操作

LED指示灯

测试点

通讯接口

在Z-ME-KZ前面板上，有4个功能按键（ESC, ENT, UP, DWN),还有一个数字显示
（4位数字加以符号）可以让用户看到并改变控制器的参数并显示故障信息。
以下参数可以通过相应的菜单结构进行设置（预览和改变）：
- 命令和实际值
- 模拟输入/输出值
- 数字输入/输出值
- 位置传感器显示
机能、控制增益、触发器条件，内部循环，故障监测不能通过操作前面板设置。

LED指示灯被用于显示控制器的内部状态(灯亮,OK)或Z-ME-KZ的数字IO状态。
控制器共有22个指示灯，分为4个不同的类型：
- 控制器内部状态指示灯（灯亮－OK）
- 数字输入状态（I1~I8）
- 数字输出状态（O1~O7）
- 软件编程LED指示灯（A1~A5）用于说明功能

控制器前面板上的测试点可以用于监测实际位置（X1）和对应的传感器检测到的
力/压力值（X2）。两个信号都对应于针脚模拟地(┴)。两个信号分别连接到控制
卡后端接头上的P_MONITOR+ (X1)和F_MONITOR+ (X2)以模拟信号输出。这些
信号可以通过软件设定显示为控制器上的其他信号（参见11.8和11.9节）。

Z-ME-KZ型控制器前面板上的RS232串口，用于Z-SW-PS软件对控制器进行编程控制（见第 12 节）。所有数字式控制器的功能参数，如内部参考信号发
生器、控制器动态、IO功能，通过软件易于设置，方便用户进行功能优化。

对于BP和BC选项，控制器上还有一个通讯接口专用于选择总线连接类型。对于BP选项，在Z-ME-KZ控制器的前面板上有一个PROFIBUS-DP型接口。对
于BC选项，在Z-ME-KZ控制器后面的插头处有一个CANopen接口。

只有通过总线可以进行实时数据交换：
- 位置和力/压力指令
- 位置和力/压力反馈
- 控制器命令信号和状态信号
- 故障/错误信息

关于前面板的设定和总线通讯接口的详细信息，请见控制器的使用手册。

前面板视图

功能键

显字屏

OK 指示灯

激活指示灯

测试点

RS 232串口编程端口

PROFIBUS-DP 端口(*)

数字输入指示灯
数字输出指示灯
辅助信号指示灯

(*) 仅对BP选项

使能

故障 阀_监测+

阀_监测-

P_监测+

地

控制_输出+          (O)

F_监测+             (O)

后视图 (I) 输入信号 -（O）输出信号 -（D）数字传感器 - （PS）电源 -（F）现场总线接口，仅对BC选项
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11 信号描述

Atos数字式控制器具有CE认证标志，符合应用规范要求（如抗磁性/抗干扰性EMC指令）。

安装、接线和启动程序必须遵照样本F003部分的总则和Z-SW编程软件的用户手册进行。

控制器的电子信号（如监测信号）禁止直接驱动作为安全功能的启用信号，如控制机器安全型元件的开/ 关，这也是欧洲标准的要求。

11.1 电源（V+和V0）

电源必须足够的稳定或经整流和滤波:若单相整流器，须接10000µF/40V电容滤波；若三相整流器，须接4700µF/40V电容滤波。

与每个放大器电源串联保险丝是必须的:3.15A 保险丝。

11.2 位置参考输入信号（P_INPUT+,P_INPUT-）

控制器根据外部电压或电流输入信号（P_INPUT+和P_INPUT-），参考输入信号0（接地）实现轴位置闭环控制，见3.1节。

输入信号范围和极性可在电压±10 VDC或电流0~20mA的最大范围内通过软件选择；默认设置为0~10 VDC。

带现场总线接口（-BC或-BP）的控制器通过设置软件由机器电子控制单元（现场总线控制）直接接收输入信号；在这种情况下，模拟参考输入信号可被

用于启动和维护操作。

11.3 压力或力参考输入信号（F_INPUT+,F_INPUT-）

带位置/力（或位置/压力）复合控制选项的控制器Z-ME-KZ被设计成可接收二次模拟电压或电流参考输入信号（F_INPUT+,F_INPUT-），专用于压力或力

的闭环控制（见第  4  节）。与模拟型输入信号不同。

输入信号范围和极性可在电压±10 VDC或电流0~20mA的最大范围内通过软件选择；默认设置为0~10 VDC。带现场总线接口（-BC或-BP）的控制器通过设

置软件由机器电子控制单元（现场总线控制）直接接收输入信号；在这种情况下，模拟参考输入信号可被用于启动和维护操作。

11.4 位置传感器输入信号

位置传感器必须总是和控制器直接连接：可使用数字SSI串口式（SSI clock+, SSI clock-, SSI data+, SSI data-），数字编码式（Inc Ua1, Inc /Ua1, Inc 

Ua2, Inc/Ua2, Inc Ua0, Inc /Ua0），电位计式或带模拟接口（P_TR+, P_TR-）的传感器。

带模拟接口传感器的输入信号范围和极性可在电压±10 VDC或电流0~20mA的最大范围内通过软件选择；默认设置为0~10 VDC。

参照位置传感器的特性来选择传感器类型，以满足特殊应用场合的要求（见7.1节）。

11.5 力/压力传感器输入信号（F_TR1+, F_TR1-, F_TR2+, F_TR2-）

远程压力传感器或力负载传感器模拟信号必须在±10 VDC范围内，位置/力（或位置/压力）复合控制时必须直接和控制器连接。

参照压力/力传感器的特性来选择传感器类型，以满足特殊应用场合的要求（见7.2节）

输入信号范围和极性可在电压±10 VDC或电流0~20mA的最大范围内通过软件选择；默认设置为0~10 VDC。

11.6 模拟阀监测输入信号（VALVE_MONITOR+,VALVE_MONITOR-）

该控制器允许对执行器调节液压流量的比例阀进行监测（VALVE_MON+,VALVE_MON-）。

模拟输入信号不同于输入信号类型。

输入信号范围和极性可在电压±10 VDC或电流0~20mA的最大范围内通过软件选择；默认设置为0~10 VDC。

11.7 控制输出信号（CONTROL_OUTPUT+）

由控制计算法产生的误差信号程序会对执行器调节液压流量的比例阀所配的外部放大器产生控制输出信号（CONTROL_OUTPUT+）。

输入信号范围和极性可在电压±10 VDC或电流0~20mA的最大范围内通过软件选择，参考模拟信号接地(AGND)；默认设置为0~10 VDC。

11.8 位置监测输出信号（P_MONITOR+）

控制器会产生一个模拟型电压输出信号，和实际轴位置信号成比例；监测输出信号可通过软件设置，用来显示控制器上的其它信号（如模拟参考信号，现

场总线参考信号，位置误差信号，阀芯位置信号）。

输出信号的极性可在±10 VDC的最大范围内通过软件进行选择，相对于模拟地信号(AGAND)；默认设置为±10 VDC。

P_MONITOR信号同样在前面板的测试点X1。

11.9 压力或力监测输出信号（F_MONITOR+）

对于带位置/力（或位置/压力）复合控制选项的控制器Z-ME-KZ会产生一个模拟型电压输出信号，和执行器末端的实际压力或力信号成比例；监测输出信

号可通过软件设置，用来显示控制器上的其它信号（如模拟参考信号，力参考信号）。

信号输出极性可在±10 VDC的最大范围内通过软件进行选择，相对于模拟地信号(AGND)；默认设置为0~10 VDC。

F_MONITOR信号同样存在于前面板的测试点X2上。

11.10 使能输入信号（ENABLE）

为了启动控制器，在插芯d18上必须提供一个24 VDC电压，相对于插芯b28。

当使能信号设置为零时，控制器可通过软件设置执行下列功能之一：

- 使执行器在闭环控制中保持实际位置 - 默认设置

- 使执行器在闭环控制中向前运动并保持一个预先设定的位置（保持位）

- 在开环控制中前进或后退

- 关闭控制器功能（控制输出信号设置为0）

11.11 故障输出信号（FAULT）

故障输出信号显示出控制器的故障状态（警报激活，参考信号或传感器信号电缆损坏，超出最大误差等等）。

故障存在对应0 VDC，正常工作对应24 VDC（插芯d22参照插芯b28）。

11.12 电位计式位置传感器的电源信号(VREF-10 VDC,VREF+10VDC）

电位计式位置传感器的电源信号可能由控制器卡产生，采用VREF+10 VDC和-VREF-10 VDC 信号@max 30mA。

11.13 增量型编码器位置传感器的电源(Inc+5 VDC,GND)

增量型编码器位置传感器的电源可由控制卡自身提供，为+5VDC@max100mA。
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11.14 数字型输入信号（DI1 - DI8）
8个数字输入信号可被用于触发命令或阅读系统状态。对于每个由Z-SW-PS软件产生的输入信号，可以设置极性以及和以下情况进行适当的匹配：
- 通过外部参考信号发生器进行启动/停止/切换命令（见3.2节）
- 对于液压轴模式进行特定的行动指令（参考模式，慢速模式，自动模式）
- 慢速指令
- 压力/力复合控制停止

11.15数字输出信号（DO1 - DO7）
7个数字输出信号可用于产生数字信号，有利于系统的同步和监测。数字输出信号可以配置极性并且所有频道都能独立地通过软件进行设置。
典型的数字输出信号被用于：
- 根据液压轴的工况设置警报条件
- 辨别特殊工况并同步其他机器功能
- 目标位置到达信号
- 压力/力控制激活信号
- 误差追踪信号

11.16 CANopen通讯信号 - 仅对BC选项
对于带CANopen通讯界面的控制器（仅对/BC选项），连接在后部的插口上：插芯f28（CAN_GND），插芯f30（CAN_L）和插芯f32（CAN_H）。

阀的功能参数和配置易于通过Atos特有的Z-SW软件程序设置和优化，Z-SW软件可通过串行通讯接口连接到控制器上。根据放大器的总线接口不同，
Z-SW有以下不同版本选配：PS（串口）Z-SW-PS，BC（CANopen）Z-SW-BC和BP（PROFIBUSDP）Z-SW-BP。
对于总线型，当放大器通过现场总线连接到中央机器单元时，Z-SW 软件可通过USB 通讯接口调节阀的参数设置。

编程软件，必须单独订购：  
Z-SW-*       DVD首次供货        = 软件需通过网页下载专区www.download.atos.com进行激活；包括一年的维护
                   网站注册后，通过电子邮件收到激活码（软件许可）和登录密码以进入Atos下载区域。
                   软件自用户安装10天内保持激活状态，10天后将被停用，直到用户输入密码激活。
Z-SW-*-N    DVD再次供货  =仅限于再次供货；不包括维护，不需要网站注册
                   软件需用首次注册的激活码进行激活

Atos下载区域：最新的Z-SW软件，用户使用手册，USB接口和总线通讯接口放大器的配置文件，见www.download.atos.com

USB适配器，电缆和端子，需单独订货

若要了解详细设置、接线方法、安装步骤，请参照Z-SW-*DVD编程软件所包含的用户使用手册：
Z-MAN-ME-KZ是Z-ME-KZ的用户使用手册

13.1 外部参考信号和传感器参数

可配置控制器参考信号和传感器输入信号，模拟式或数字式，来满足特殊应用场合的要求：
- 增益参数     定义输入信号和被控制的执行器输出的行程或力之间的对应关系
- 极限参数     定义最大/最小行程和力探测可能发生的报警状况
- 寻参参数     定义起始点用于初始化增量式传感器(如编码器)

13.2 PID控制动态参数

可优化和调整控制器的闭环控制，全面提升液压系统性能：
- PID（位置）     闭环控制运算中的每个步骤（比例，积分，微分，前馈，精细定位等）都可以修改以满足应用要求

13.3 多个压力/力PID动态参数可选

根据不同的液压系统的特征，对压力/力闭环控制进行优化和调整。
-PID(压力/力)        压力/力闭环控制器的每一部分运算（比例，积分，微分，前馈，精细定位等）都可被修改，以适应应用需求。通过Atos软件或专用的数   
                        字输入算法选择存储在放大器的4套压力/力PID参数。在机器循环中切换活动的压力/力PID设定，可以优化不同的液压工况下（容积，
                        流量等）系统的动态响应性。

13.4 控制输出信号参数
可对对执行器调节液压流量的的比例阀配置控制器指令：
- 增益参数     定义对特殊阀参考信号范围和指令信号的对应关系
- 极限参数     定义最大/最小范围并探测可能发生的警戒状况

13.5 监测参数
可配置控制器监测功能，监测定位误差（实际参考信号和反馈信号的差值），并检测异常状况：
- 监测参数     可设置静态和动态阶段的最大允许误差值，并能设置特定的等待时间来推迟激活警报状态和对应的反应（见13.6节）

13.6 故障参数
可设置控制器探测方式和相应的报警状态响应：
- 诊断参数     定义不同阶段、门限和探测报警条件的推迟时间
- 响应参数     定义报警状态下采取的不同的行为措施（在实际或程序预设位置停止工作，紧急前进/后退，控制器停止操作等）

13.7数字IO配置
可配置控制器的数字输入/输出信号，从/或为外部机器的中央处理单元触发/产生信号：
- 极性            定义信号激活状态
- 触发状态     定义输入状态，运行预定的内部指令（见11.14节）
- 输出状态     定义基于内部控制器状态的数字输出信号（见11.15节）

13.8 运动阶段参数
当内部参考信号发生，处于激活状态时，程序预设的周期会产生这些运动控制指令：启动/停止/切换命令并设置参考信号产生类型，来设计客户化的运动
阶段顺序，满足特殊应用场合的要求（见3.2节）。

编程工具 - 见技术样本GS500

主要软件参数设置
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(2)

(3)

(1)

(2)

(3)

P_TR+

P_TR-

AGND

(5)

(4)

(4)

接线方框图举例

位置控制 - 外部模拟参考信号 - 电位计式执行器传感器

电源

电源

电源

阀参考信号

阀监测信号+

阀监测信号-
模拟位置
参考信号

模拟位置
参考信号

(2) 模拟位置
参考信号

模拟位置
监测信号
模拟力
监测信号

(2) 模拟力
参考信号

模拟力
 参考信号

数字使能信号
开=24 VDC, 关=0 VDC

数字故障信号
开=24 VDC, 关=0 VDC

数字使能信号
开=24 VDC, 关=0 VDC

数字使能信号
开=24 VDC, 关=0 VDC

模拟位置
监测信号

模拟位置
监测信号
模拟力

 监测信号

数字使能信号
开=24 VDC, 关=0 VDC

数字故障信号
开=24 VDC, 关=0 VDC

后端接口

后端接口

后端接口

(1) 关于阀放大器电子接线请参考指定的技术样本
(2) 关于电位计式位置传感器的接线请参考传感器资料
(3) 关于模拟型位置传感器接线请参考传感器资料

14.2 位置/力复合控制 - 外部参考信号 - SSI执行器传感器 - 2个压力传感器 - CANopen

阀参考信号

阀监测信号+

阀监测信号-

压力 1+

压力 2+

压力 1-

压力 2-

实时控制
现场总线

接口

压力 1+

地

(1) 关于阀放大器电子接线请参考指定的技术样本
(2) 仅用于启动和维护操作
(3) CANopen现场总线接口见后端接口
(4) 关于SSI位置传感器的连接见传感器样本
(5) 压力传感器连接带电流信号输出

(1) 关于阀放大器电子接线请参考指定的技术样本
(2) 仅用于启动和维护操作
(3) PROFIBUS-DP现场总线界面在前面板上
(4) 关于编码位置传感器连接见传感器样本

位置/力复合控制 - 内部参考信号发生器 - 编码器执行器传感器 - 力负载传感器 - PROFIBUS-DP

阀参考信号

阀监测信号+

阀监测信号-

力 1+

力 1-

外部编码器

G

G340.8


