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 束线机，又叫绞线机，适用于绞制大长度、大截面积

铝/铝合金线、裸铜线、钢芯铝绞线、扇形导体以及交

联紧压缆芯的绞合。

 束线机组成，束线机一般由旋转弓、牵引轴、收线

轴（排线轴）、线盘升降装置、计米装置及防护罩等

机构组成。

https://baike.baidu.com/item/%E7%BB%9E%E7%BA%BF
https://baike.baidu.com/item/%E5%AF%BC%E4%BD%93
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旋转绞弓 牵引轴 张力收线组 自动精密排线（可选）

外部的MD810变频器（23位

编码器）控制异步电机驱动
束线绞弓进行高精度旋转

内部牵引部分通过牵引
伺服1（速度模式）进

行驱动牵引，搭配我司
2500线脉冲编码器，通

过外部上位机进行速度
闭环控制

内部收线伺服2，通过转矩模

式进行收线控制，内部转矩传
感器模拟量也需无线传输至外
部驱动器（通过内部PLC中继
引出）

采用独立的排线控制，内部
有一套独立PLC（AM400）,

可进行精密排线部分编程
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设备组成及工艺

典型的束线机主体部分由：a、绞弓；b、牵引轴；c、收线轴；

d，排线轴等部分组成

(1)第一部分为束线机的旋转弓与绞线牵引轴的高精度速度同步
控制，这一部分采用无线通信反馈控制系统来承担。
其控制目的通过无线传输结合上位机算法控制（速度闭环控制

算法），进行绞弓内外的牵引与绞弓速度实时同步控制；

(2)第二部分为束线机的收线的恒张力控制，这部分由典型的闭
环转矩控制系统实现，通过内部传感器采集张力信息再传输给内
部AM400，中继到无线模块，最终传输至外部。其控制目的维持
收线转矩稳定不变，实现调节束线机收线张力恒定。
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传统方案及配置

传统束线机电气部分

内部的牵引与收线两部分通过机械结构连接，
并采用同一个异步电机驱动，异步电机直接通
过外部驱动器进行开环控制（VF）

性能分析

传统方案束线机方案，内部牵引部分采用独
立开环控制，稳速精度往往达不到要求，在低
速运行或加减速过程中绞合线的节距均匀性往
往得不到保证；

其次内部牵引与收线通过机械结构连接，需
要对机械齿轮进行更换以适应不同节距绞合线
的生产；
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一、针对于束线机的高速度同步要求，仍然采用闭环
控制的方案，根据束线机设备的特殊性，在保证闭环
控制稳定性的前提下尽量缩短控制周期延时，达到闭
环控制的最优方案。

通过编码器--﹥内部PLC --﹥ 无线模块--﹥外部PLC
--﹥驱动器 这一整套控制方案进行闭环无线通信控制，
无线通讯采用以太网大大缩短通讯延时，提高通讯稳
定性，同时结合AM400内置速度控制算法，可以保证
设备整体较高的速度稳定与同步性；

二、驱动变频器采用MD810，MD810变频器可驱动23位
编码器伺服带来更高精度的速度控制，此外其内置同步模
式可以保证各轴间基准速度实时同步，内置CANlink总线
可实时对速度进行闭环控制调节；

针对以上核心问题提出新型束线机控制方案：
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束线机反馈控制方案

目前方案：

采用3个MD810逆变模块分别驱动，其中一个逆变用于外部异步电机驱动（绞弓），两个MD810

逆变用于绞笼内部两个伺服驱动，上位机采用AM400控制（内部、外部各一个）。

内部两个伺服（牵引、收线）采用我司的2500线编码器, 绞框内部AM400通过差分输入口采集编
码器脉冲，通过AM400内部特殊编码器指令运算分析编码器反馈信息，将所得伺服编码器信息（速度、
位置等）通过以太网接口传输给无线通信模块，再传输至外部的AM400，外部AM400对传输来的编码
器信息进行程序同步算法处理，并通过CAN通信控制外部绞弓伺服速度，达到外部绞弓伺服与内部牵
引伺服的实时速度同步性；



变频器 | 伺服系统 | PLC  |  机器人 | 轨道交通 | 新能源

束线机反馈控制方案

包滑环

绞弓

多股细线进线方向

牵引轴
（速度模式）

收线轴
（转矩模式）

伺服3

伺服2

步进(内部PLC控制）

排线步进电机
（激光排线可选）

外部绞弓轴
（伺服1）

驱动部分分为四部分：
伺服（1）驱动绞弓以恒定速度运
行，绞笼内部有三个电机

伺服（2）用于牵引轴，牵引绞线
轴向前进

伺服（3）用于收线，收线排线之
间通过传送带机械连接，内部有
两个伺服--两个编码器

可选方案—排线部分可单独通
过内部PLC来做，采集收线轴速
度控制排线步进移动，从而到达
密排的效果



现场方案及相关方案评审
H3U

编码器脉冲信号

CANLINK

模拟量

收线张力传感器
绞弓内外

速度同步控制

+ +

收线轴(转矩）

ISMH 1.8KW同步电机

牵引轴（速度）

ISMH 3KW同步电机

绞弓轴 ISMG 22KW

内部H3U

+

2500线编码器 2500线编码器

23位高精度编码器

绞框外部

绞框内部

MD810

编码器脉冲信号

MD810 MD810

H3U
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1.采用汇川MD810高性能矢量变频器+汇川伺服电机，MD810开环矢量控制速度精度
高（现场实测可开环稳定运行在0.1HZ频率），且同步电机无转差率，可提高起步及加速过
程中绞弓与牵引轴速度同步性，并保证稳速运行中牵引轴较小的速度波动，同时收线部分采
用MD810开环转矩控制，最新转矩算法，可满足5%以下低转矩段的零速启动输出；

2.外部采用汇川AM400/H3U-PLC，外部通过canlink同步模式，同步写入绞弓及收线
速度，针对启动、加速部分运行曲线进行优化，保证启动加速过程绞距稳定；

3.内部采用汇川AM400/H3U PLC+无线通讯模块的组合，通讯稳定，通过以太网/485
通信进行内外数据实时传输，保证快速性,灵活计算并控制内部收线转矩及排线运行；

4.采用我司MD810高性能变频器，可搭配23位高精度编码器，共直流母线结构、能量
分配，can总线通信节省大量布线，减少了系统成本，提高了整体设备精度。
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Forward

进取

Always Progressing 

永不止步
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