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可编程序控制器（PLC）是以微机为基础发展起来的新一代工业控制装

置，现已广泛应用于自动化的各个领域。随着 PLC新产品技术的不断涌

现，目前网络化已成为当今世界的发展潮流。该书从 PLC及其网络应用
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能，特殊功能及其应用，涉及了传感器、变频器、控制电机、触摸屏、视
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前 言

可编程序控制器（PLC）是以微机为基础发展起来的新一代工业控制装置，是实现工业自

动化的理想工具之一，在世界上已得到极其广泛的应用。

PLC自 1969 年问世以来，已经过四代产品的更新换代，目前第四代 PLC产品具有逻辑

控制功能、过程控制功能、运动控制功能、数据处理功能和联网通信功能，集三电（电控、

电仪、电信）于一体。PLC及其网络具有优良的性能价格比和高可靠性，已成为工厂中首选

的工业控制装置，世界用量高居首位，现已成为工业自动化的三大支柱之首。

现在世界生产 PLC厂家有 200 余家，产品有 400 多种。我国每年引进 PLC产品价值高

达 5500 万美元，广泛应用于工业自动化、机电一体化、传统产业的技术改造等方面。随着

机电技术的迅速发展，PLC应用技术越来越重要。各院校的机械、电气和自动化类专业都相

继开设了应用性、实践性较强的这门专业课。随着 PLC的新产品新技术的不断涌现，目前

网络化已成为当今世界的发展潮流，为了适应这种新情况，使读者尽快地了解并掌握这些新

技术，并将其应用于生产实践中去，本书在前一本《可编程序控制器原理、应用、实验》的基

础上，站在 PLC及其网络应用系统的角度，论述了 PLC的基本功能、特殊功能及其应用，

PLC应用软件设计方法，从单机到 PLC网络到现场总线技术和网络工程进行了较全面的介

绍。其中包含了本书编者的最新科研成果。

编写本书的目的是使读者尽快学会并掌握PLC及其网络应用系统的设计技能。书中内容由浅

入深；从单台PLC过渡到PLC网络；从基本功能学习、简单编程过渡到特殊功能应用系统的软件

设计，使读者逐步将硬件和软件结合在一起，形成设计一个可用于实际的 PLC应用系统的能力。

本书在广度和深度上有所拓展，编写了大量的工程应用实例，既具有实用性又颇具趣味性，对学

生来说，可大大开阔他们的视野，激发他们的学习的积极性，锻炼他们的设计、编程、调试 PLC

及其网络应用系统的能力；对教师而言，为他们丰富了毕业设计的选题范围。

本书由李全利、闫虎民、李辉、方强、李华雄、湛江、钟平、杨雪仁编写，李全利担任

主编，统稿全书。第一章、第五章第六节以及附录 D由闫虎民编写；第二章、第三章、第

四章第二、三节，第五章第二节由李全利编写；第四章第一、四、六节由李辉编写；第四章

第五节，第五章第一、四、五节由方强编写；第五章第三节由杨雪仁编写；第六章第一节以

及附录 A中部分习题与解答由钟平编写；第六章第二、三节由李华雄编写；附录 A部分习

题及习题解答和附录 B、附录 C由湛江编写。

全书由常斗南教授审阅，得到了栗书贤教授、宋延民教授、贾贵玺副教授、罗长杰高级工

程师等专家的大力支持，他们对该书的编写工作提出了许多宝贵意见，在此表示衷心感谢！

由于编者水平有限，书中难免存有错漏，恳请读者批评指正。联系信箱：

tjliquanli@yahoo. com. cn
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第五章 可编程序控制器典型应用实例

第一节 PLC 与 ID卡读卡器及条形码阅读器的接口通信

可编程序控制器不仅可以代替常规的时序继电器控制、过程控制等，还可以通过串口通信组

图 5-1 非接触式的读卡器

成复杂的控制系统。通过串口可以与 ID卡读卡

器组成立体车库自动存取管理系统；与条码读码

器组成物品自动分选系统等。本节主要讲述 PLC

与 ID读卡器、条码读码器如何连接，如何通信。

一、PLC 与 ID卡读卡器连接

图 5-2 读卡器与 FP0 PLC COM口通信接线图

ID卡读卡器有接触式与非接触式，本节以

非接触式的读卡器如金典 GD-K6 感应 ID卡考

勤机为例如图 5-1 所示，它是靠 RF（Radio Fre-

quency）感应把 ID卡上的信息读入并把信息通

过 RS232 通信端口传给 PLC或其他设备。其硬

件接线图如图 5-2 所示。RF感应原理是读写器



电路向 IC卡发一组固定频率的电磁波，卡片内有一个 LC串联谐振电路，其频率与读写器

发射的频率相同，在电磁波的激励下，LC谐振电路产生共振，从而使电容内有了电荷，在

这个电容的另一端，接有一个单向导通的电子泵，将电容内的电荷送到另一个电容内储存，

当所积累的电荷达到 2V时，此电容可作为电源为其他电路提供工作电压，将卡内数据发射

出去或接收读卡器的数据。

1. ID读卡器编号

在 PLC与 ID读卡器连接之前，先把每个 ID卡进行编码，把 ID读卡器连接到计算机的

RS232C口，在计算机装上 ID读卡器随机带的软件进行编码，如图 5-3 所示。

图 5-3 ID卡编码

进行编码后读卡器通过 RS232 口发出数据包如下图所示（十六进制码）：

编完码后 PLC直接读出第 13 个字符就可以知道 ID所对应的立体车库号，否则需对 ID

卡的信息号进行解码。

2. 编写 PLC程序与 ID读卡器进行通信

编写 PLC程序前，先对 PLC的 COM口进行设置。在 FPWIN菜单中“选项” - > “PLC

系统寄存器设置”，弹出窗口如图 5-4 所示。把 No. 412 选择为‘通用通信’；把 No. 417 设

为 200，200 是指从串口接收进来的数据存放在 DT200 开始的地址；把 No. 418 设为 30，它

是接收的容量，即接收的数据包存放在 DT200 至 DT230 的地址，如果数据包的数据过长存
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完 DT230 后的数据又从 DT200 那里开始存放，这样可能使数据出错。正常的数据应每个数

据包从 DT200 开始存放。所以 No. 418 的数应大于最大的数据包的字节数，这样才能正常通

信。正确的数据存放格式如图 5-5 所示。在程序里只要读出 DT207 的数据就可以了，程序如

图 5-6 所示。

图 5-4 PLC系统寄存器设置

图 5-5 数据接收完后的寄存器

二、PLC 与条码阅读器

1. 条形码概述

条形码是由美国的 N. T. Woodland 在 1949 年首先提出的。近年来，随着计算机应用的
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图 5-6 PLC梯形图程序

不断普及，条形码的应用得到了很大的发展。条形码可以标出商品的信息，如生产国、制造

厂家、商品名称、生产日期、图书分类号、邮件起止地点、类别、日期等，因而在商品流

通、图书管理、邮电管理、银行系统等许多领域都得到了广泛的应用。

条形码是由宽度不同、反射率不同的条和空，按照一定的编码规则（码制）编制成的，用以表

达一组数字或字母符号信息的图形标识符。即条形码是一组粗细不同，按照一定的规则安排间距

的平行线条图形。常见的条形码是由反射率相差很大的黑条（简称条）和白条（简称空）组成的。

2. 条形码识别系统的组成

为了阅读出条形码所代表的信息，需要一套条形码识别系统条码阅读器，它由条形码扫

描器、放大整形电路、译码接口电路和计算机系统等部分组成，如图 5-7 所示。

图 5-7 条码阅读器

3. PLC与条码阅读器的连接

AS8110 的条码阅读器对外只有一个通信口，本机的电源也从通信口供给。其硬件接口

如图 5-8 所示。

按图接好线后，供上电源条码阅读器对条码进行扫描，如果条码是“9787302014607”

则扫描正确后会发出如下图所示的数据包（ASCII码）。
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图 5-8 条码阅读器接线图

4. 编写 PLC与条码阅读器通信程序

编写 PLC程序前，同样先对 PLC的 COM口进行设置。在 FPWIN菜单中“选项” - >

“PLC系统寄存器设置”弹出窗口见图 5-4。把 No. 413 中的结束符设为“CR”，在条码阅读

器，它的数据包有回车符，PLC接收到这个字节时接收完成。程序如图 5-9 所示。

图 5-9 PLC梯形图程序

第二节 PLC 在电梯控制系统中的应用

随着 PLC的发展，PLC在电梯控制中得到了广泛的应用，典型的 PLC控制的电梯程序

是控制 4 层电梯运行。电梯控制中，主要处理的信号有轿厢的内呼梯信号、轿厢外呼梯信

号，轿厢内的轿厢开、关门控制信号，还有轿厢的加减速度控制。现以 6 层电梯为例进行系

统介绍，其电梯结构示意图如图 5-10 所示。

一、电梯的控制要求

在电梯轿厢运行过程中，当前方楼层有内层选定信号时，轿厢到达该楼层时将要开门响

应该请求信号。

在电梯轿厢运行过程中，当前方楼层有外呼梯且同方向请求信号时，轿厢到达该楼层时

将要开门响应该请求信号。

在电梯轿厢运行过程中，当前方楼层有外呼反方向请求信号时，轿厢到达该楼层时将不

开门，直到到达最远的反方向请求信号，响应该请求信号，然后电梯轿厢反方向运行，响应

其余的请求信号。

电梯轿厢响应某一个请求信号时，首先开门。如果有人按下关门按钮，轿厢将关门。如
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图 5-10 电梯结构示意图

1—变频电动机 2—编码器 3—触摸屏 4—PLC主机

5—按钮 6—轿厢 7—变频器 8—控制柜
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果没有人按下关门按钮，电梯轿厢门将延时一段时间后自动关门。

电梯轿厢开始启动运行时，从某一个初始速度加速，到达最高运行速度后正常运行；当

轿厢需要到下一层停下时，轿厢进入该层减速区域后，先从最高速度减速，减到最低速度

后，直到平层停止。平层检测采用旋转编码器累计脉冲计数来实现。

电梯的硬件构成也采用了模块化结构，每三层电梯由一台 PLC控制。如果一台电梯有

六层，那么就有两台 PLC 参与控制。两台 PLC 之间采用了 PC—Link 的网络连接进行数

据交换。

电梯控制中，主要有两种运动控制，一个是电梯轿厢的开关门控制，采用的是直流电动

机驱动；另一个是电梯轿厢在电梯井道里的运动，用 PLC的 PWM脉冲输出功能驱动变频

器，由变频器控制交流电动机的速度来实现。

二、电梯控制的控制程序

电梯控制程序按 PC—Link数据交换，手动控制程序，自动复位控制程序，呼梯信号锁

定与清除程序，平层判断控制程序，电梯轿厢开、关门控制程序，电梯轿厢运行方向控制程

序，电梯轿厢加、减速控制程序等 8 部分进行介绍。

1. PC—Link数据交换

本地数据送入 PC—Link单元控制程序如图 5-11a 所示。PC—Link 单元送入本地数据控

制程序如图 5-11b所示。

a）本地数据送入 PC—Link单元控制程序

b） PC—Link单元送入本地数据控制程序

图 5-11 PC—Link数据交换控制程序

本段程序的目的是若干个 PLC之间用 PC—Link方式来交换数据。PC—Link 的数据交换

方式是在 Link继电器（以WL、L为继电器标识）中给每台 PLC都分配一段可读可写的继电器
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序号，每台 PLC的可读可写继电器序号不会发生重叠，其余的继电器序号只可读不可写，

这样分配的目的是为了防止若干个 PLC同时对某一个继电器进行写入操作从而引起系统错

误。在所有的用 PC—Link连接起来的 PLC，它们的 Link 继电器的状态是自动保持一致的，

比如其中一台 PLC对某一个 Link继电器进行了写入操作，使该继电器闭合（ON），那么和这

台 PLC通过 PC—Link连接的 PLC的对应的 Link继电器的状态也会变为 ON，并不需要用户

编程来传送数据，所有的一切均是自动完成。

上图中的两段程序就是用来交换数据的。第一段程序的目的是将外部输入信号的状态传

递给 Link继电器，以用来通知其余的 PLC；第二段程序的目的是将别的 PLC的信号读进来，

用来控制本台 PLC的继电器。

2. 手动控制程序

手动控制梯形图程序如图 5-12 所示。

图 5-12 手动控制梯形图程序

手动控制程序主要是在手动模式下控制电梯轿厢的上行、下行以及电梯轿厢门的开启、

关闭。这一段程序较为简单，当控制开关放置在手动模式下时，继电器 L44 将闭合，手动控

制程序将开始工作。

图 5-12 中的示例程序是用来手动控制电梯轿厢的上行。当电梯轿厢未到达上极限位置

（L66 为 OFF）或上基准位置（L65 为 OFF），按下电梯上的上行按钮（L47）或触摸屏上的上行

按钮（R74），电梯轿厢的正转驱动继电器（Y1）将闭合，电梯轿厢将上行。当电梯轿厢到达

上极限位置（L66 为 ON）或上基准位置（L65 为 ON），或电梯上的上行按钮（L47）和触摸屏上

的上行按钮（R74）均不被按下，电梯轿厢的正转驱动继电器（Y1）将释放，电梯轿厢将停止

运行。电梯轿厢下行控制和电梯轿厢的开门、关门控制也是类似的。

CNDE指令是为了防止在手动控制时自动控制程序被启动，所以使用了条件结束指令。

一旦手动控制模式开关（L44）闭合，整个 PLC控制程序将在此处结束，余下的 PLC程序将

不被执行，PLC转而进入循环扫描的下一个阶段。

3. 自动复位控制程序

自动复位控制程序如图 5-13 所示。

当电梯在自动控制模式下由断电状态变为通电状态，或者由手动控制模式转为自动控制

模式时，需要执行自动复位控制程序，这段程序的目的是使电梯恢复到初始状态：电梯轿厢

门关闭，电梯处于下基准位置。

复位控制的过程是这样的：复位控制继电器用（R200）来记忆复位过程。当电梯轿厢安

全开关（L4F）检测轿厢门已经安全时，轿厢门（LE）可以关闭。轿厢门关闭限位开关（L4A）

检测到轿厢门关闭后，如果电梯轿厢不在下基准位置（L41 为 OFF），电梯轿厢反转驱动继电
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图 5-13 自动复位控制梯形图程序

器（Y2）将闭合，电梯轿厢将下行，直到下基准位置（L41 为 ON），复位过程结束。

4. 呼梯信号锁定与清除梯形图程序

电梯控制中呼梯信号包括外呼梯信号（在电梯轿厢外选择的请求上楼或下楼的信号）和

内呼梯信号（乘客需要到达的楼层）。呼梯信号的锁定与清除比较简单，图 5-14 中的示例程

序分别为内呼梯锁定与清除控制和外呼梯锁定与清除信号。

图 5-14 呼梯信号锁定与清除梯形图程序

只要电梯轿厢不处于某一楼层，并且该楼层有内呼梯信号，那么该呼梯信号就需要被锁

定。只要电梯到达对应的楼层，该呼梯信号就应当被响应，响应的标志是电梯到达该楼层时

停止运行，打开轿厢门。

外呼梯信号的锁定与清除相对来说要复杂一点，只要某一楼层有外呼梯信号，那么

该呼梯信号就需要被锁定。当电梯运行方向与呼梯方向相同，那么就需要响应该信号；

如果电梯运行方向与呼梯信号方向相反，那么就需要等待电梯轿厢运行回来后，再响

应该呼梯信号。如果电梯轿厢在运行过程中，有多个反方向呼梯信号同时存在，例如

在电梯向上运行过程中同时存在有 1 层向下呼梯信号、2 层向下呼梯信号、3 层向下呼

梯信号、4 层向下呼梯信号，那么就要优先响应最远的反方向呼梯信号，即 4 层向下呼

梯信号，然后电梯轿厢转为向下运行，依次响应其余的呼梯信号（此时其余的呼梯信号

已经变为同向呼梯信号）。如果电梯轿厢在向上运行过程中，到达某一层遇到反方向呼

梯信号，并且该楼层前方再没有其他的任何呼梯信号，那么就需要开门响应该呼梯信

号。上图中的程序表示的就是电梯轿厢响应 1 层往下外呼梯信号的控制程序：当电梯

轿厢往下运行（L16 为 ON），到达 1 层时候就需要开门响应该呼梯信号；如果电梯轿厢

往上运行（L17 为 ON），1 层楼层前方再没有其它的任何呼梯信号（R201 为 ON），那么到达

1 层时候就需要开门响应该呼梯信号。

721



5. 平层判断控制程序

平层判断控制梯形图程序如图 5-15 所示。

图 5-15 平层判断控制梯形图程序

平层判断程序主要是为了判断电梯轿厢目前是否平层。电梯轿厢运行的位置是用高速计

数器的脉冲数来定位的，所以使用了高速计数器控制字 DT90052。当电梯轿厢运行到下基准

位置（L41 为 ON）时，高速计数器控制字 DT90052 首先送入 “1”，高速计数器经过值

（DT90044）清零，然后高速计数器控制字 DT90052 送入“0”，高速计数器被启动。高速计

数器的设定计数方式为：双向、AB正交脉冲计数。

示例程序是用来控制 6 层电梯的，所以使用了 6 条比较指令来判断是否平层。平层控制

是有一定误差的，只要高速计数器经过值（DT90044）处于平层允许误差之内，就认为已经到

达该楼层的平层位置，需要的时候可以停止电梯轿厢的运行，打开电梯轿厢门。

6. 电梯轿厢开、关门控制程序

电梯轿厢的开门、关门控制程序如图 5-16 所示。其控制应遵循如下原则：

1）最低楼层和最高楼层（例如最低楼层），不论是外呼梯信号（L0 为 ON）还是内呼梯信

号（L5 为 ON），只要电梯轿厢到达该楼层（R310 为 ON），就一定要打开电梯轿厢门响应该

呼梯信号。

2）所有的楼层的内呼梯信号（例如 1 层的内呼梯信号 L6 为 ON），只要电梯轿厢到达该

楼层（R311 为 ON），就一定要打开电梯轿厢门响应该呼梯信号。

3）所有的与电梯轿厢运行方向同方向的外呼梯信号（例如电梯轿厢向上运行，L17 为

ON，1 层的向上呼梯信号 L2 为 ON），只要电梯轿厢到达该楼层（R311 为 ON），就一定要打

开电梯轿厢门响应该呼梯信号。

4）所有的与电梯轿厢运行方向反方向的外呼梯信号（例如电梯轿厢向上运行，L17 为

ON，1 层的向下呼梯信号 L1 为 ON），只有其前方楼层没有任何内呼梯、外呼梯信号（R201

为 ON），那么电梯轿厢到达该楼层（R311 为 ON），就一定要打开电梯轿厢门响应该呼

梯信号。

如果电梯轿厢门在打开的过程中，有人按下了关门按钮（L3C或 L3E 为 ON），电梯轿厢

开门驱动继电器就应该释放。

为了防止电梯轿厢的开门机构卡死，导致开门电动机长时间堵转烧毁，当开门驱动继电

器（LD）闭合，延时一段时间后，如果开门限位开关（L4B）仍未闭合，T1 定时器仍旧会使开
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图 5-16 电梯开关、延时保护及关门控制梯形图程序

门驱动继电器断开，保护电梯轿厢开门驱动电动机。

电梯轿厢的关门控制比较简单，当电梯轿厢内有人按下关门按钮（L3C或 L3E 为 ON），

或者电梯轿厢门打开一段时间后（T0 为 ON），电梯轿厢门就应该关闭。在电梯轿厢关门控

制过程中，如果有人按下了开门按钮（L3B或 L3D为 ON），或者关门已经完成（关门限位开

关 L4A为 ON），或者电梯轿厢门是不安全的（安全开关 L4F 为 OFF），电梯轿厢关门驱动继

电器应该释放。

7. 电梯轿厢运行方向控制程序

轿厢在 1 层时的上行趋势判断程序如图 5-17 所示。轿厢上行趋势判断程序如图

5-18所示。

电梯轿厢运行时首先要判断运行趋势，即下一步电梯轿厢是需要向上运行还是需要向下

运行。以最高为 5 层的电梯，电梯轿厢处于一层（R311 为 ON）为例，当 1 层有上呼梯信号

（L2 为 ON），或者 2 层有呼梯信号（2 层上呼梯信号 L3 或 2 层下呼梯信号 L4 或 2 层内呼梯

信号 L7 为 ON），⋯⋯，或者 5 层有呼梯信号（5 层下呼梯信号 L1C或 5 层内呼梯信号 LA为

ON），电梯轿厢就应该上行，其他楼层类似。所有的使电梯轿厢向上运行的趋势以及当电梯
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图 5-17 轿厢在 1 层时上行趋势判断梯形图程序

图 5-18 电梯轿厢上行趋势判断梯形图程序

轿厢处于最低楼层（下基准位开关 L41 或最低楼层平层信号 R310 为 ON）都会使电梯轿厢应

该往上运行。

当电梯轿厢处于一层（R311 为 ON）时，如果电梯向下运行（L16 为 ON），或者电梯向上

运行并且 1 层前方没有任何内呼梯信号以及外呼梯信号（R201 为 ON），那么电梯轿厢就不

应当有向上运行的趋势，其他楼层与此类似。

电梯轿厢下行趋势判断和上行趋势判断是类似的，电梯轿厢在 1 层时的下行趋势判断程

序如图 5-19 所示，轿厢下行趋势判断梯形图程序如图 5-20 所示。电梯轿厢处于一层（R311

为 ON）时，当 1 层有下呼梯信号（L1 为 ON），或者最低层有呼梯信号（最底层上呼梯信号 L5

或最底层内呼梯信号 L0 为 ON），电梯轿厢就应该下行，其他楼层与此类似。所有的使电梯

轿厢向下运行的趋势以及当电梯轿厢处于最高楼层（上基准位开关 L65 或最高楼层平层信号

R315 为 ON）都会使电梯轿厢应该往下运行。当电梯轿厢处于一层（R311 为 ON），如果电梯

向上运行（L17 为 ON），或者电梯向下运行并且 1 层前方没有任何内呼梯信号以及外呼梯信

号（R211 为 ON），那么电梯轿厢就不应当有向下运行的趋势，其他楼层与此类似。

图 5-19 轿厢在 1 层时的下行趋势判断梯形图程序

电梯轿厢运行方向显示控制程序如图 5-21 所示。

031



图 5-20 电梯轿厢下行趋势判断梯形图程序

图 5-21 电梯轿厢运行方向显示控制梯形图程序

电梯轿厢运行趋势确定后，只要有任何内呼梯信号或外呼梯信号，电梯运行方向就应该

显示出来，以提供给乘坐电梯的乘客。

图 5-22 电梯轿厢运行方向控制梯形图程序

电梯的运行方向确定后，如果电梯轿厢门关闭（L4A为 ON），那么电梯轿厢就可以在电

梯井道里上下运行。运行方向的控制程序如图 5-22 所示。电梯轿厢在电梯井道里运行期间，

上行如果碰到上基准开关（L65）或上极限位保护开关（L66），下行如果碰到下基准开关

（L41）或下极限位保护开关（L42），或者电梯轿厢开门，均应该停止运行。
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8. 电梯轿厢加、减速控制程序

电梯轿厢的运行是采用 PLC输出 PWM波形，输出到变频器，变频器根据 PWM波形折

合的给定直流电压值，输出对应频率的交流电压，进而控制交流电动机的转速。

PWM控制设定程序如图 5-23 所示，给数据寄存器 DT20 中送入常数 K13 是为了设定

PWM信号的周期，给数据寄存器 DT21 中送入常数 K300 时表示占空比为 300 /1000，即 30%

占空比的 PWM波形，K13 表示周期为 1ms。F173（PWMH）指令是 PWM波形输出控制指令，

该指令从对应的数据表中（例题中数据表起始地址为 DT20）连续读入周期、占空比，然后输

出持续的 PWM波形。

图 5-23 PWM控制设定梯形图程序

电梯轿厢加速控制程序如图 5-24 所示。

图 5-24 电梯轿厢加速控制梯形图程序

当电梯轿厢启动运行时，不论是上升（Y1 为 ON）还是下降（Y2 为 ON），都应该启动加

速控制程序。

电梯轿厢加速控制开始的时候，首先将加速的最低速度数据（常数 K10）送入 PWM占空

比控制寄存器（DT21），然后每隔固定的时间（R9018 为特殊内部寄存器，每 0. 01s 闭合一

次），PWM占空比控制寄存器（DT21）检测占空比是否到达最大值（常数 K750），如果没有，

就将占空比控制寄存器（DT21）中的数据加一个固定的数值（常数 K5），重新送入 PWM占空

比控制寄存器（DT21），直到占空比到达最大值（常数 K750）。

电梯减速区域的梯形图程序如图 5-25 所示。其中减速区域设置程序如图 5-25a所示，电

梯轿厢与楼层相对位置判断程序如图 5-25b 所示，相对位置转换为绝对位置程序如图 5-25c

所示。

电梯轿厢减速的时候，首先要判断目前电梯轿厢与某一楼层的平层位置的相对位置，只

有距离某一楼层的距离足够近，才有可能减速。电梯轿厢在电梯井道里运行，可能是向上运

行，也可能是向下运行，所有的距离某一楼层的位置都必须换算成无符号的，然后和设定的

减速区段（DT355）大小进行比较。

在减速区段里，电梯轿厢是可以减速的，但是当电梯轿厢刚开始启动上行或下行时，在

某一段区域内是不允许减速的，所以要设定非减速区段，保证电梯轿厢的正常运行。非减速
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