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闭环程序 
 

目的： 

基本系统由一个输入，一个过程和一个输出组成。这些简单的系统被称为开环系统，不

能与外界进行交互，仅仅是执行完一个功能并结束。对我们大多数的需求来说，这种简单的

开环系统是不够的。闭环系统使用传感器向系统输入反馈，以持续监测和调节系统的运

行。 例如，路灯有一个传感器，当天变黑时路灯会自行启动，当变亮时，路灯会自动熄灭。

在本节的编程中，我们通过监视传感器并控制程序的执行。 

 

设备： 

TXT 控制器、RoBo Pro 软件、导线 

 

所需零件如下表： 

 

零 件 数 量 零 件 数 量 

 

齿条 60 

3 

 
齿轮箱 

1 

 
双头 15mm 构建快 

2 

 
铝型材支架 210mm 

1 

 
微型开关 

2 

 
S 型电机 

1 

 

底盘 

1 

 
榫键 15mm 

2 

 

角块 10x15x15 

2 
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过程： 

搭建实验模型，参照下图所示。 将电机从变速箱上提起，以便变速箱可以自由的前后

滑动。 

 

 
 

通过导线将电机连接到 TXT 控制器上的 M1 输出端上。 

 

 
 

 
 

向下推动电机，使电机主轴与齿轮箱中的齿轮啮合上。正确啮合后，你会发现已经无法

左右移动电机和齿轮箱了。 

编写下面的程序，使电机在齿条上来回移动。在程序的每一步旁边添加文字注释。 
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添加文字注释需要你从程序模块窗口中选择“文本（text）”模块， 将其拖拽到编程窗

口中的相应位置，在文字框可编辑的状态下输入注释文字。 

 

 
 

运行程序，你会看到电机在机架上左右移动。 

 

闭环控制 

在上面的程序中，你是使用“时间延迟（time delay）”模块来控制电机移动的距离。

事实上程序并不知道电机运行到了在哪里。 

下面，我们重新装配你的结构，参照下面的图例。这次我们将电机和齿轮箱垂直安装在

两个开关之间。 
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将电机连接到 M1 端口。通过“常开”接法，将两个开关分别连接到 I1（上面的开关）

和 I2（下面的开关）输入端口上。 

 

 
 

 
 

程序控制： 

为了控制电机沿着机架上下移动，我们需要编写一个程序。 在编写这个程序之前，我
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们需要确定电机顺时针（cw）运转时的实际方向（向上或向下），从而能够确定哪个开关会

在运行方向上被触发（限位开关的作用）。 

 RoBo Pro 提供给了我们一个测试这些问题的工具。它被称为“接口板测试（test 

interface）”，该工具可以在工具栏中找到。现在打开这个对话框。 

 

 
 

首先，按下连接到 I1 的开关。注意，旁边的复选框会出现“√”标记。对连接到 I2 的

开关执行相同的操作。同时确保输入信号是从 0 变为 1。如果其中一个开关没有信号，请检

查线路连接。有时插头松动，或连接不紧，或开关的接法不正确都会导致信号的异常。 

接下来，请先确保齿轮箱和电机已经完全啮合，然后点击 M1 旁边的 CCW（反转），让

电机稍微移动一下，然后点击 stop。CCW 代表点击逆时针方向， 此时电机的移动方向应

该是下移。如果不是向下移动，请调换电机上红绿两个接线插头的位置（注：这将改变电机

的运行方向）。再次测试电机，CW 时上行，CCW 时下行。一切运转正确后，关闭测试窗口。 

本例中，我们要控制电机的运行，直到它触碰到一个（限位）开关，此时电机应该改变

方向并向另一个方向移动，直到它与另一个开关接触。再次地，一旦触碰到开关，电机应该
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改变方向并且永远地来回移动。 

这个程序使用了一个特殊类型的含有等待功能的模块，叫做“等待输入（wait for input）”

模块， 它在编程模块窗口中可以找到。 

 

 
 

将该模块拖拽到编程窗口中，右键单击该模块，弹出其属性设置面板。在这里你可以选

择希望程序等待的信号输入端口与信号的类型。 
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下图是样例程序，每一步都标有注释。 

 

 
 

在线运行该程序，观察模型的运转效果。 

该程序为闭环程序，通过传感器（接触式开关）的输入信号来控制电机的运行的方向。 

 

结论： 

通过传感器的使用实现闭环控制 

 


