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全伺服悬臂绞方案
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 悬臂绞，又叫悬臂单绞成缆机，悬臂单绞成缆机能广

泛应用于各类软/硬导体线，如：电源线、视频线、汽

车线、电话线、音频线、网络线等，可以将多根支导

体绞合成股使之符合线材要求。

 悬臂绞组成，悬臂绞一般由放线架、线模座、计米

器、绕包机、悬臂绞弓、收排线、传动系统及电器系

统等机构组成。
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放线架 绕包机 悬臂及收线 旋转牵引（可选）

放线架一般分为主动放线、
被动放线和主动退扭放线。
主动退扭是指通过机械结构，
配合绞线机达到预扭作用，
这样可以减少单线绕自身轴
线旋转所产生的扭曲情况，
减少线体自应力提高线体强
度。

绕包机是将指定带料跟
踪整机线速度以一定节
距缠绕在绞合线上。

悬臂绞的悬臂及收线部分是由
悬臂产生旋转，收线提供向前
牵引力产生绞距同时收线。

添加旋转牵引部分优点是有
一个可以提供持续稳定向前
牵引作用的机构，绞距及整
体效率均会提升；缺点是旋
转牵引绕线会比较繁琐，且
收线张力很难控制。
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设备组成及工艺

典型的悬臂绞主体部分由：1、退扭放线；2、计米及线模；3、包纸；4、悬臂、收线和排线等部分组成
1、放线部分为主动放线和被动放线，主要区别在于放线时的张力控制是放线电机+摆杆或者是通过磁粉张

力等控制被动放线；退扭部分主要根据悬臂（主机）转速和退扭率来确定退扭电机的转速；
2、计米及线模部分主要是通过计米轮测算设备收线长度及线速度，并通过模具使线绞合；
3、包纸部分将带料以一定节距包在线体上；
4、悬臂及收线部分可以分为有差速器和无差速器两种：有差速器时通过机械传动可以使收线的部分速度

由主机和机构提供，收线电机只需要提供牵引和收线作用，控制精度高，绞线效果好，但差速器价格较为昂贵；
无差速器时需要收线自身提供与主机相近的转速并进行控制，需要收线电机功率更大，且控制难度较高。
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传统方案及配置

传统悬臂绞电气部分

全部采用变频器控制，悬臂绞弓及收线、排
线使用闭环矢量控制，绞弓及收线间一般有差
速器；退扭、包带均为开环矢量控制。

性能分析

传统方案绞弓及收线部分无差速器时收线同
时给出旋转和收线速度，精度难以达到要求，
有差速器时成本较高，且差速器提供的速度会
有一部分稳定误差需要补偿；

排线无法精准控制位置，且对收线排距控制精
度较差。
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一、有差速器方案：

设备无牵引机构，悬臂绞弓与收线通过差速器连接，
走速度模式，达到绞弓与收线主速度实时同步的效果，
绞距通过上位机计算所得辅速度给定收线轴微调，控
制精度高，机械成本高，维护困难；

二、无差速器方案：

A、常规方案（伺服）：省去差速器，采用上位机给定绞
弓与收线轴速度，控制绞弓与收线轴速度同步，驱动部分
使用IS810驱动；

B、常规方案（变频器） ：省去差速器，采用上位机给定
绞弓与收线轴速度，控制绞弓与收线轴速度同步，驱动部
分使用MD810驱动；

C、含牵引悬臂绞方案：无差速器，增加旋转牵引轴，采
用上位机给定绞弓和旋转牵引速度控制绞距，收线计算卷
径走转矩模式控制卷径，进而控制线体张力恒定。

行业内主流悬臂绞控制方案包含以下两种：
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全伺服悬臂绞控制方案

目前方案：

悬臂绞弓、收线和排线都使用IS810驱动，走速度模式，上位机为H3U，与伺服驱动器间走
CANlink通讯，上位机通过用户设定绞距和转速设定悬臂绞弓转速，并通过读取主轴绞弓的编码器信
号计算收线主速度保证绞弓与收线的同步性，根据绞距计算收线辅速度，最终通讯给定至收线伺服，
通过计算出的收线辅速度和设定的排线节距来计算排线伺服速度。
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全伺服悬臂绞控制方案

驱动部分分为三部分：
悬臂绞弓伺服走速度模式，通过
用户设定速度旋转；
收线伺服走速度模式，通过上位
机读取主机编码器脉冲得出主速
度，通过绞距计算得出辅速度，
上位机运算后给定至收线伺服；
排线伺服走速度模式，通过已计
算的收线辅速度和设定的排线节
距计算速度。
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现场方案及相关方案评审
电气拓扑

无引取悬臂单绞机方案

使用H3U作为PLC，通过CANlink通讯
控制绞弓、收线和排线伺服。

采集脉冲的方式目前设想有两种，一种
是通过加装光电采集主机绞弓的脉冲并
读取至H3U中，优点是没有通讯延迟，

同步性的误差主要集中在程序运算和通
讯给定；另一种是直接通讯读取绞弓转
速，优点是省去接线。且第一种方式的
减少延迟效果不一定很好。

包纸部分走速度，速度由带宽和线速度
计算，可以根据计米得知的线速度以及
自身转速的关系计算卷径，并据此调整
张力平衡。
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1.采用全伺服方案控制，悬臂绞弓和收线使用伺服驱动同步性更好，速度控制更精准，
减少因去掉差速器带来的同步性方面的缺陷，排线使用伺服驱动精度更高，效果更好；

2.采用汇川H3U小型PLC，使用CANlink通讯，在减少差速器成本的情况下保证了同步
控制绞弓和收线的速度变化，减少误差；

3.全部为汇川产品，统一品牌控制性能更好。

4.已知客户有类似方案完成（西门子带810走DP转CANOpen），可知方案的预期效果
及基本标准。
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