
实验一  颜料配色混和控制系统 
 

（一）系统示意图 

 

 
 

这一配料混和系统模拟了一个颜料配色混和过程控制系统，目的是用三种颜

料（红、绿、蓝）混和出所需颜色的颜料。 

 

该系统由三个原色颜料储藏罐、三个测量罐和一个搅拌混和罐以及相应的管

道和阀门等组成，如下图所示。 

 

三种原色（红、绿、蓝）颜料分别储存在A、B、C 储料罐中；通过三个馈送

阀（D、E、F）分别将各色原料送入相应的测量罐（I、G、H）中；每个测量罐分别

有上、中、下三个液位传感器，用以配置不同的颜色比例；测量罐通过各自输出阀

（J、K、L）将规定比例的原料送入搅拌混和罐（M）中，若送入的液量超过搅拌混

和罐容量（即高液位），则会通过其上的溢出口（O）自动溢出；经混和搅拌后的

成品通过搅拌混和罐的输出阀（N）输出。 

 



 
 

（二）控制要求： 

 

1. 上电运行时，系统处于停止状态。 

 

2. 紧停按钮：任何时候按下后，立即停止（或关闭）所有动作部件，释放后

才可继续运行。 

 

3. 启动按钮可实现启动控制：系统开始运行。 

 

4. 停止按钮可实现停止控制：按下后，搅拌混和罐输出完后停止运行。 

 

5. 切换开关可实现手动/自动控制的切换：初始状态为手动状态。 

 

6. 手动运行状态：按下各输出按钮（Y0～Y7）可分别控制图中系统各部分的

动作，按一下动作，再按一下停止。（在无虚拟场景配合的情况下，此时可用 X0

～X7 作为相应输出的命令按钮。） 

 

7. 自动运行状态：此时系统作连续工作，三原色颜料从各自物储藏罐中送

出；经事先规定好的配方比例（即各颜色所需的高、中低液位，在控制程序中设

定）由各颜料测量罐传器检测判别后，同时送入搅拌混和罐；再启动搅拌混和电机

进行搅拌混和一定时间（事先规定好，在控制程序中设定）；搅拌混和完成后，打

开搅拌混和罐物料馈送阀，直至搅拌混和罐内液位低于搅拌混和罐的低液位位置

后，关闭搅拌混和罐物料馈送阀。这样周而复始…… 

 



（注：为提高生产效率，自动运行时，当各颜料测量罐已空即可继续下一轮

输入！） 

 

 
 

（三）I/O 配置表 

 

输入：                                    输出： 

 

X0  红色物料测量罐低液位检测              Y0  红色物料馈送

阀 

 

X1  红色物料测量罐中液位检测              Y1  红色物料测量

罐馈送阀 

 

X2  红色物料测量罐高液位检测              Y2  绿色物料馈送

阀 

 

X3  绿色物料测量罐低液位检测              Y3  绿色物料测量

罐馈送阀 



 

X4  绿色物料测量罐中液位检测              Y4  蓝色物料馈送

阀 

 

X5  绿色物料测量罐高液位检测              Y5  蓝色物料测量

罐馈送阀 

 

X6  蓝色物料测量罐低液位检测              Y6  搅拌混和电机

驱动 

 

X7  蓝色物料测量罐中液位检测              Y7  搅拌混和罐物

料馈送阀 

 

X8  蓝色物料测量罐高液位检测              Y8  自动按钮指示

灯 

 

X9  搅拌混和罐低液位检测                  Y9  复位按钮指

示灯 

 

X10 搅拌混和罐高液位检测 

 

X11 手动/自动控制选择开关 

 

X12 启动按钮 

 

X13 停止按钮 

 

X14 复位按钮 

 

X15 紧停按钮 

 

（4）硬件电路图 

 



（5）梯形图程序清单 

 

 
 



 
 

 



 

 
 

 



 

 
 

 
 

（6）实验心得与体会 



 

通过实验，我们提升了自己的工程素养，以理论结合实践，更好地让我们确

定了工程学对于我们生活的意义。在调试之处遇到了不少困难，在上手时候也进行

了一番折腾。但最终仍然完成了任务。 

 

 

 

实验二  物料分拣控制系统 

 

（一）系统示意图 

 

 
 

这一分拣系统主要用于将两种大小不同的包裹根据不同大小分拣出来，并送

入不同的储藏室中。 

 

该系统由两条输入传送带、一个转送转盘和两条输出传送带组成，如下图所

示。 

 

输入传送带 A 随机的送入大小不同的包裹；通过包裹大小检测传感器检测

后，再由传送带 B 送至转盘；转盘根据事先测得的包裹大小，转向不同的输出传

送带，并将包裹送出。     

 



 

（二）控制要求： 

 

1. 上电运行时，系统处于停止状态。 

 

2. 紧停按钮：任何时候按下后，立即停止（或关闭）所有动作部件，释放后

才可继续运行。 

 

3. 启动按钮可实现启动控制：系统开始运行。 

 

4. 停止按钮可实现停止控制：按下后，输入传送带 A 立即停止，系统其余

部分在分拣玩所有完剩余的包裹后停止运行。 

 

5. 切换开关可实现手动/自动控制的切换：初始状态为手动状态。 

 

6. 手动运行状态：按下各输出按钮（Y0～Y7）可分别控制图中系统各部分的

动作，按一下动作，再按一下停止。（在无虚拟场景配合的情况下，此时可用 X0

～X7 作为相应输出的命令按钮。） 

 

7. 自动运行状态：此时系统作连续工作，物品从下面顺序运出，经传感器检

测判别后，分别送入两侧储藏室（大的包裹送入右边的升降机，小的包裹送入右边

的升降机）。这样周而复始…… 
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