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锂电涂布机电动助力供料小车系统设计

陈　刚

广东嘉拓自动化技术有限公司　广州肇庆　526199

摘　要：随着我国电动汽车的高速发展，电池生产工艺也在逐年变化，为了适应不断优化的生产工艺，电池生产前端生产

设备也需要随客户需求而不断变化。本文从浆料供料小车入手，设计出一款电动助力供料小车，从而解决电池生产过程中，

由于供料小车太重而导致的推动困难问题。
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引言

锂电涂布机是电池生产前端的设备，需要在铜箔及铝

箔上涂抹特定的浆料，是电池生产过程中较为重要的一环，

而供料小车就起到转运浆料的作用，一个省力的浆料小车可

以不仅可以节省人力，也可以提高转运的效率，减少浆料更

换及补充的时间。

1 研究目的与意义

当前锂电涂布机的供料小车依旧是传统人工推动的供

料小车，如果是单罐车或者容量较小的双罐车，依靠传统人

力尚且可行，但是随着锂电涂布工艺的发展，往往需要同时

给箔材涂敷多种涂料，或者是为了供料方便，涂敷现场甚至

出现了三罐供料小车、四罐供料小车，单纯依靠人力推动或

者拉动已经开始吃力。为了解决这一问题，本文将以这些问

题为切入点，设计出一款可以电动助力的供料小车，其目的

就是解放人力、推动锂电事业的发展。

2 系统设计

整体的设计如下图所示：在人工采取推或拉的方式进

行供料小车移动的时候，手捏开关闭合，角度位移传感器感

应当年小车是被人推着行进还是拉着行进，判断小车车轮是

顺时针旋转还是逆时针旋转，从而确定系统的旋转方向，然

后欧姆龙编码器会记录当前的速度，如果速度小于等于 0.1m/

s 时，系统会驱动电机按照角度位移传感器检测的方向进行

旋转，从而带动小车进行旋转，但是当欧姆龙编码器检测到

的速度大于等于 0.4m/s 的时候，电机会进入恒转速的方式

进行旋转，保证小车维持在 0.4m/s 的速度行进。等到人工

将小车推或拉到指定位置松开手捏开关时，电机会立刻停止

旋转，同时抱闸系统会抱闸，让小车停下来。当小车停在涂

布机旁边，通过涂布机进行供电时，可通过涂布机给小车电

池充电，从而保证小车电池电量的充足，具体如图 1 所示：

图 1：系统框图

2.1 硬件设计

小车电控系统的充电时，KM1 和 KM2 线圈得电，从

而其 KM1 及 KM2 的常闭触点断开，系统进入给电池充电

的状态。

在没有充电的时候，KM1 和 KM2 线圈失电，KM1 及

KM2 的常闭触点闭合，系统进入电池供电的状态，具体如

图 2 所示：

图 2：电源接线图
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本次系统使用西门子 200SMART PLC 作为控制器，将

手捏开关接入 PLC 的 I0.0 触点，角度位移传感器接入 PLC

的 AI1 触点，且分别通过 485 通讯线与变频器连接，通过网

线与编码器连接。

图 3：控制原理图

2.2 程序设计

本次系统控制程序：首先检测手捏开关是否闭合，如

果没有闭合，则电机抱闸启动，电机不转；若手捏开关闭合，

读取角度传感器得出的方向，来决定电机正转还是反转，同

时根据编码器得到的当前小车速度来决定电机旋转的速度，

具体如图 4 所示：

图 4：  程序流程图

3 系统验证与结论

当手捏开关没有闭合，操作人员可以手动推动小车移

动，但是此时电机不转，推动较为困难；

当手捏开关闭合，操作人员推动小车，小车开始运动，

且速度在 0.37m/s 运动，人为推动较为省力，且当操作人员

故意加速推动时，小车速度维持在该速度运动，速度不会超

过 0.4m/s；

当手捏开关闭合，操作人员拉动小车，小车开始运动，

且速度在 0.37m/s 运动，人为拉动较为省力，且当操作人员

故意加速拉动时，小车速度维持在该速度运动，速度不会超

过 0.4m/s；
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