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CA8 系列  自动跟踪功能位置控制器使用说明书

     感谢您 选 用 本 公司的产品，C A系 列 是 本 公司研发

的 自 跟 踪 功能位置控 制 器 ， 它 以高性能的 芯 片 为 主 控

处 理 器 ， 采用多重滤 波 及 防 干 扰电路，工 作 稳 定 可 靠。

仪 表 采 用0 . 5 6 ' L E D显示位置值及 工 作 参 数 ，采用轻触

按 钮 开 关 设定仪表参 数 ， 可 广 泛应用于陶 瓷 、 水 利 、

轻 工 、 纺 织、木材加 工 、 汽 车 等行业。

一 、基 本特 点

★ 输 入 输 出带光电隔 离 ， 抗 干 扰能力极强；

★0 . 5 6 ' L E D数 码 管 显 示；l

★6种 输 出 工 作模式，适 应 不 同 的 位置控制系统 ；

★ 带 比 率 系数设定； 输 出 延 时 时间设定；

★ 标 准 外 形尺寸：4 8 H×9 6 W ;

★2 4 V A C / D C电 源 供 电 ，2 4 V A C / D C静 态 输出；

★ 自 跟 踪 及客户化参 数 设 定 功 能；

★E E P R O M断 电 数 据 保存，不丢 失 位 置 值 ，数据保存1 0年 ；

二 、面 板说明

CA8  Series

RUN  PRG  SET  04   03   02   01

YOTOHO

RST

MOD

显示幕

功能键，其功能由参数C决定

增加键，设定参数时闪烁位加1

移位键,设定参数时闪烁位移位

设定状态下，此键确定输入参数。

正常状态下，按此键可用于设定或

查看下限值（L）或上限值（H）

01-04输出指示灯

设定状态指示灯,设定参数时亮

自跟踪指示灯，自跟踪时亮

信号输入指示灯，有信号输入时亮

三、 技术 指标

供电电源

整机功耗

外供电源

输入传感器

输入阻抗

最高输入速度

显示范围

输出类型

输出触点容量

防水等级

抗振动

环境条件

AC16～30V/DC18～35V 

＜5W

DC15V/80mA（max）

旋转编码器

＞10KΩ

8000CP/S

-199999～999999可保留5位小数

双向晶体管触点输出

负载<100mA

Ip65

10～55Hz；0.75mm

-15～50℃35～85% Rh（不结冰）

五 、仪 表 外型 及安 装开孔 尺寸

45

90

91

96

4
8

126

80

六、传感器输入与计数值关系图
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A输入信号越前B输入信号，则为加计数

B输入信号越前A输入信号，则为减计数
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七、控制器与传感器接线范例

旋转编码器
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八 、控 制 器输 出接 口原理
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九、参 数 操作指 导

仪表参数初始化按以下步骤进行：

1：单按下“MOD”键约0.5秒钟，可进入下限设定值(L)及上限设定值(H)设定。

2：同时按下“MOD”键及“→”键约3秒钟，显示器显示“LK 000”，表明仪表请

求输入初始化编程密码，用“↑”及“→”键输入密码“235”后按“MOD”键完成。

下限设定值       请参考第十项“功能图解”

上限设定值       请参考第十项“功能图解”

密码锁           只有当LK=235，才可进入系统参数修改;LK为其他值不可进入系统参数修改;

显示小数位数     P：0 最大显示999999

                     1 最大显示99999.9

                     2 最大显示9999.99

                     3 最大显示999.999

                     4 最大显示99.9999

                     5 最大显示9.99999

编码器分辩率     D：编码器脉冲数必须乘以此参数(编码器分辩率)才能准确显示正确的位置值

                  位置值=编码器脉冲数×编码器分辩率

定义RST键功能    C值：(定义面板“RST”键功能)    

                      0 功能禁止

                      1 清零复位

                      2 调用EEPROM中预置的初始值

定义MOD键功能    E值：(定义面板“MOD”键功能)

                      0 锁住“MOD”键中L、H设置功能

                      1 激活L、H设置功能，及自跟踪功能

                      2 功能同模式1、输出参见图解

                      3 输出同模式2、但无自跟踪功能

                      4 输出自动循环,参见图解,无自跟踪功能

                      5 输出自动循环,下限不起作用，参见图解,无自跟踪功能

定时器           输出自动循环功能模式4和5中，确定O4的激发时间,参见第九项“输出功能图解”

下限偏差         参考第十项“输出功能图解”

上限偏差         请参考第十项“输出功能图解”

定义I2输入功能   A1值：(定义I2输入功能)

                       0 连续将EEROM中的预置的数据加载到计数器中

                       1 间断将EEROM中的预置的数据加载到计数器中

                       2 自跟踪下限，（当按I2键时，当前计数器的值将拷贝到下限中去）

                  注:当A1设定为2时,会强迫C=2

定义I1输入功能   A2值：(定义I1输入功能)

                       0 自跟踪下限位置，（当按I1键时，当前计数器的值将拷贝到下限中去）

                       1 自跟踪上限位置，（当按I1键时，当前计数器的值将拷贝到上限中去）

                       2 自跟踪输入功能无效

初始位置设定值   初始值设定, 

序号 代号     名称                内容说明                                                                      出厂值
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十、输出模式图解
E = 0时，输出方式见下图，M O D键设定L、H功能被锁定，键盘仅能读出已设置好的值L、H值

E = 1时，输出方式见下图，M O D键设定功能被激发，可以设置下限L、上限H

E=2和E=3时，输出见下图，其区别在于E=3时无自跟踪功能。

当前位置值≥下

限限位L时，O1输出为ON 

当前位置值小于下

限限位L时，O1输出为ON 

当前位置值≥下

限限位L时，O1输出为ON 

当前位置值≥减速位置LY

（LY=L+lY）时，O2输出为ON 

当前位置值小于减速位置LY

（LY=L+lY）时，O2输出为ON 

当前位置值≥减速位置LY

（LY=L-lY）时，O2输出为ON 

当前位置值≥减速位置HY

（HY=H-hY）时，O3输出为ON 

当前位置值大于减速位置HY

（HY=H-hY）时，O3输出为ON 

当前位置值≥减速位置HY

（HY=H-hY）时，O3输出为ON 

当前位置值≥减速位置HY

（HY=H-hY）时，O3输出为ON 

当前位置值≥上限限位H时，O4输出为ON 

当前位置值大于上限限位H时，O4输出为ON 

当前位置值≥上限限位H时，

O4输出为ON 

当前位置值≥上限限位H时，

O4输出为ON 

E2/E3功能

E0/E1功能

E4功能

E5功能

0   LY  Y        HY  H

0   LY  Y        HY  H

0   LY  L   HY     H            LY L    HY

E=4时，输出见下图，但具有循环功能，时间值由参数  决定，无自跟踪功能。

T

T

当E=5时，输出见下图，具有循环功能，时间值T由参数  决定，无自跟踪功能。
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十一、自跟踪功能应用说明

参数E=0、1、2

自跟踪最大位置时（A1=0且A2=1）

-I1输入时间间隔≥50mS

-最大位置被保存

自跟踪最小位置时（A1=2且A2=2）

-I2输入时间间隔≥50mS

-最小位置被保存

最小L、最大H位置都需要自跟踪时（A1=2且A2=1）

-I2输入≥50mS  最小位置被保存

-I1输入≥50mS  最大位置被保存

注：当最小位置设定比最大位置大时，不能自跟踪，

反之亦然；A1=2，则C参数会强迫为C=2(RST键只能

复位到初始值)
十二、应用案例

1、材料自动输送的沥青推进分离系统

系统能够平均均匀地给自动送料

位置控制器可设定参数E = 4

O 1输出：挡器上升

O 4输出：挡器下降

H

L

马达

电机

编码器

计数

档器

2、汽车厂自动喷漆系统

自跟踪命令面板

马达及编

码器译码

H限位

L限位

系统能够自动给汽车特定区域喷漆，并通过自跟踪命令面板很方便地调整H限位及L限位。类

似的应用似陶冶加工系统、瓷砖切磨系统等。

位置控制器可设定参数E = 0或1

O 1输出：最小限位位置

O 2输出：最小位置减速

O 3输出：最大位置减速

O 4输出：最大限位位置
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