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Proportional Directional Control Valves

比例方向控制阀



� Parker 将所开发的以将所开发的以将所开发的以将所开发的以 VCD® (Voice Coil Drive
音音音音圈驱动器圈驱动器圈驱动器圈驱动器) 驱动的同类阀驱动的同类阀驱动的同类阀驱动的同类阀 – DFplus 归在比例归在比例归在比例归在比例阀阀阀阀

的的的的范畴范畴范畴范畴中中中中。。。。

比例方向控制阀与伺服阀
Proportional Directional Control Valves and
Servo Valves
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� 在液压系统中常常需这样一类方向控制阀在液压系统中常常需这样一类方向控制阀在液压系统中常常需这样一类方向控制阀在液压系统中常常需这样一类方向控制阀：：：：

其其其其输出流量输出流量输出流量输出流量 (本质上是本质上是本质上是本质上是：：：：阀口开度阀口开度阀口开度阀口开度或阀芯行程或阀芯行程或阀芯行程或阀芯行程) 与与与与

输输输输入信号成正入信号成正入信号成正入信号成正比比比比。。。。

分分分分为为为为：：：：比例阀比例阀比例阀比例阀与与与与伺服阀伺服阀伺服阀伺服阀两两两两类类类类。。。。

� 传统上将传统上将传统上将传统上将：：：：以以以以比例电磁铁比例电磁铁比例电磁铁比例电磁铁驱动的阀称为驱动的阀称为驱动的阀称为驱动的阀称为比例比例比例比例阀阀阀阀；；；；

以以以以力矩马达力矩马达力矩马达力矩马达驱动的阀称为驱动的阀称为驱动的阀称为驱动的阀称为伺服伺服伺服伺服阀阀阀阀。。。。



比例方向控制阀与伺服阀
�比例方向控制阀比例方向控制阀比例方向控制阀比例方向控制阀

�伺服阀伺服阀伺服阀伺服阀

� DFplus
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电磁比例方向阀电磁比例方向阀电磁比例方向阀电磁比例方向阀 电液比例方向阀电液比例方向阀电液比例方向阀电液比例方向阀
详图详图详图详图

简图简图简图简图
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比例方向控制阀 图形符号图形符号图形符号图形符号
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液压系统基本上有两类负载液压系统基本上有两类负载液压系统基本上有两类负载液压系统基本上有两类负载：：：：

为何要使用比例方向控制阀？

1. 稳态稳态稳态稳态负载负载负载负载：：：：负载的运动速度为常数或变化缓慢负载的运动速度为常数或变化缓慢负载的运动速度为常数或变化缓慢负载的运动速度为常数或变化缓慢

目前绝大多数的液压回路均是这类负载目前绝大多数的液压回路均是这类负载目前绝大多数的液压回路均是这类负载目前绝大多数的液压回路均是这类负载，，，，普通方向阀可普通方向阀可普通方向阀可普通方向阀可用用用用

于于于于此类负载的控制此类负载的控制此类负载的控制此类负载的控制，，，，结构简单结构简单结构简单结构简单、、、、成本低廉成本低廉成本低廉成本低廉、、、、工作可靠工作可靠工作可靠工作可靠。。。。

2. 动态负载动态负载动态负载动态负载：：：：负载的运动速度为快速连续变化负载的运动速度为快速连续变化负载的运动速度为快速连续变化负载的运动速度为快速连续变化

普通方向阀无法胜任此类负载普通方向阀无法胜任此类负载普通方向阀无法胜任此类负载普通方向阀无法胜任此类负载，，，，只能使用比例阀或伺服阀只能使用比例阀或伺服阀只能使用比例阀或伺服阀只能使用比例阀或伺服阀。。。。

但普通方向阀液压回路驱动的负载的运动品质较差但普通方向阀液压回路驱动的负载的运动品质较差但普通方向阀液压回路驱动的负载的运动品质较差但普通方向阀液压回路驱动的负载的运动品质较差，，，，在在在在起起起起

止止止止及换向过程中会造成冲击及换向过程中会造成冲击及换向过程中会造成冲击及换向过程中会造成冲击，，，，常常将这种回路形象地称作常常将这种回路形象地称作常常将这种回路形象地称作常常将这种回路形象地称作

“乓乓回路乓乓回路乓乓回路乓乓回路”。。。。在对运动品质要求较高的系统在对运动品质要求较高的系统在对运动品质要求较高的系统在对运动品质要求较高的系统，，，，就需使用就需使用就需使用就需使用比比比比

例例例例方向方向方向方向阀阀阀阀。。。。
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为何要使用比例方向控制阀？
普通方向控制阀回路的运动品质普通方向控制阀回路的运动品质普通方向控制阀回路的运动品质普通方向控制阀回路的运动品质
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s 负载行程负载行程负载行程负载行程

a 负载加速度负载加速度负载加速度负载加速度 (对应压力对应压力对应压力对应压力)

v 负载速度负载速度负载速度负载速度 (对应流量对应流量对应流量对应流量)
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为何要使用比例方向控制阀？
比例方向控制阀回路的运动品质比例方向控制阀回路的运动品质比例方向控制阀回路的运动品质比例方向控制阀回路的运动品质

s 负载行程负载行程负载行程负载行程

a 负载加速度负载加速度负载加速度负载加速度 (对应压力对应压力对应压力对应压力)

v 负载速度负载速度负载速度负载速度 (对应流量对应流量对应流量对应流量)
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RegelventileD3FB

Parker 比例方向控制阀
Proportional Directional Control Valves

D3FB*3 OBE

D*1FB OBE
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D1FC

D*FC
D*FB CANopen

D1FP D3FP

D*1FP 



Parker 比例方向控制阀产品系列
开环操控比例阀开环操控比例阀开环操控比例阀开环操控比例阀 Open Loop Controlled
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Parker 比例方向控制阀产品系列
闭环操控比例阀闭环操控比例阀闭环操控比例阀闭环操控比例阀 Closed Loop Controlled

� 高重复精度高重复精度高重复精度高重复精度 High repeatability
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Parker 比例方向控制阀产品系列
闭环操控比例阀闭环操控比例阀闭环操控比例阀闭环操控比例阀 Closed Loop Controlled

�VCD 操控操控操控操控 (DFplus), 用于闭环系统用于闭环系统用于闭环系统用于闭环系统

VCD® performance, for closed loop applications
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设计系列
(订货时无需规定)

先导油路
连接

规格
*

NG06
先导阀

1

方向
控制阀

D

流量 电气接口阀芯
位置

*
密封件阀芯

型式

***

比例
控制

F

性能代号
*

阀选项电磁铁
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性能性能性能性能：：：： B – 标准动态特性及重复精度标准动态特性及重复精度标准动态特性及重复精度标准动态特性及重复精度, 比例电磁铁驱动比例电磁铁驱动比例电磁铁驱动比例电磁铁驱动, 开环操开环操开环操开环操控控控控；；；；

H – 高重复精度高重复精度高重复精度高重复精度, 比例电磁铁驱动比例电磁铁驱动比例电磁铁驱动比例电磁铁驱动, 闭环操闭环操闭环操闭环操控控控控；；；；

C – 高重复精度高重复精度高重复精度高重复精度, 比例电磁铁驱动比例电磁铁驱动比例电磁铁驱动比例电磁铁驱动, 闭环操闭环操闭环操闭环操控控控控；；；；

E – 高性能比例阀高性能比例阀高性能比例阀高性能比例阀, VCD® 驱动驱动驱动驱动；；；；

P – 伺服阀性能伺服阀性能伺服阀性能伺服阀性能, VCD® 驱动驱动驱动驱动；；；；

规格规格规格规格：：：： 1 – NG06
3 – NG10
4 – NG16
8 – NG25 
9 – NG25 (油口孔径增大至油口孔径增大至油口孔径增大至油口孔径增大至 Ø32)
11 – NG32

Parker 比例方向控制阀订货代号简介



设计系列
(订货时无需规定)

先导油路
连接

规格
*

NG06
先导阀

1

方向
控制阀

D

流量 电气接口阀芯
位置

*

密封件阀芯
型式

***

比例
控制

F

性能代号
*

阀选项电磁铁
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阀芯型式阀芯型式阀芯型式阀芯型式：：：： E01 –

E02 –

B31 –

B32 –

QB = QA/2

TP

BA

QB = QA/2

正遮盖正遮盖正遮盖正遮盖 (10-25%)

R31 –

R32 –

Z31 –

Z32 –

差动及复合型差动及复合型差动及复合型差动及复合型

E55 –
TP

BA

负遮盖负遮盖负遮盖负遮盖 (-0.5%)

E50/52 –

B60/61 –

TP

BA

QB = QA/2

零遮盖零遮盖零遮盖零遮盖

Parker 比例方向控制阀订货代号简介



正遮盖正遮盖正遮盖正遮盖
(Positive) Overlap

零遮盖零遮盖零遮盖零遮盖
Zerolap

负遮盖负遮盖负遮盖负遮盖
(Negative) Underlap

负遮盖负遮盖负遮盖负遮盖

比例方向阀的遮盖与死区
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正遮盖正遮盖正遮盖正遮盖 ((((死区死区死区死区))))

零零零零遮盖遮盖遮盖遮盖
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常常常常规规规规 P口差动口差动口差动口差动 Parker A口差动口差动口差动口差动

Parker 创新差动概念及术语创新差动概念及术语创新差动概念及术语创新差动概念及术语

A 口差动型阀芯

P

BA

P

BA

BA

TP

BA

TP
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标准回路标准回路标准回路标准回路 (输出力大输出力大输出力大输出力大) P口差动回路口差动回路口差动回路口差动回路 (快速快速快速快速) A口差动回路口差动回路口差动回路口差动回路 (快速节能快速节能快速节能快速节能)

A 口差动型阀芯
标准回路及差动回路比较标准回路及差动回路比较标准回路及差动回路比较标准回路及差动回路比较

回程回程回程回程 (3种回路相同种回路相同种回路相同种回路相同)
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A口差动阀芯

A B

A B

P T

R31/32 型差动阀芯型差动阀芯型差动阀芯型差动阀芯
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A口差动阀芯
Z31/32 型复合阀芯型复合阀芯型复合阀芯型复合阀芯

A B

A B

P T



设计系列
(订货时无需规定)

先导油路
连接

规格
*

NG06
先导阀

1

方向
控制阀

D

流量 电气接口阀芯
位置

*

密封件阀芯
型式

***

比例
控制

F

性能代号
*

阀选项电磁铁
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阀芯位置阀芯位置阀芯位置阀芯位置：：：： C –

E –

K –

A –

B –

所谓的第所谓的第所谓的第所谓的第4阀位或阀位或阀位或阀位或故障安全阀位故障安全阀位故障安全阀位故障安全阀位，，，，

是电控器失电时是电控器失电时是电控器失电时是电控器失电时, 由偏置弹簧决定的由偏置弹簧决定的由偏置弹簧决定的由偏置弹簧决定的

阀芯位置阀芯位置阀芯位置阀芯位置, (不妨理解为机械中位不妨理解为机械中位不妨理解为机械中位不妨理解为机械中位)。。。。

Parker 比例方向控制阀订货代号简介
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Proportional DV Principles

比例方向控制阀工作原理



�直动式标准型直动式标准型直动式标准型直动式标准型

开环操控比例方向控制阀

21

A B

P T

a b0
ba
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�直动式标准型比例方向控制阀工作原理直动式标准型比例方向控制阀工作原理直动式标准型比例方向控制阀工作原理直动式标准型比例方向控制阀工作原理

开环操控比例方向控制阀

inDD IkF =比例电磁铁推力比例电磁铁推力比例电磁铁推力比例电磁铁推力：：：：

XkF SS =复位弹簧力复位弹簧力复位弹簧力复位弹簧力：：：：

SD FF =电磁铁推力与弹簧力平衡电磁铁推力与弹簧力平衡电磁铁推力与弹簧力平衡电磁铁推力与弹簧力平衡，，，，有有有有：：：： XkIk SinD =即即即即：：：：

inin

S

D kII
k

k
X ==整理后整理后整理后整理后可可可可得得得得：：：：

TBT A P

Iin X



简图简图简图简图

� 电液比例方向控制阀电液比例方向控制阀电液比例方向控制阀电液比例方向控制阀 (先导式先导式先导式先导式)

详图详图详图详图

开环操控比例方向控制阀
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开环操控先开环操控先开环操控先开环操控先导式比例方向导式比例方向导式比例方向导式比例方向阀的额阀的额阀的额阀的额定流量可达定流量可达定流量可达定流量可达 1000 l/min (单边单边单边单边 ∆p
=
5 bar)，，，，用用用用于精度及动态性能要求不高的开环应用场合于精度及动态性能要求不高的开环应用场合于精度及动态性能要求不高的开环应用场合于精度及动态性能要求不高的开环应用场合，，，，如如如如：：：：速速速速度度度度

(flow profiles) 调节调节调节调节，，，，手柄操控手柄操控手柄操控手柄操控 ( joystick applications) 等系统等系统等系统等系统。。。。

D41FB

D91FB

先导阀先导阀先导阀先导阀

D1FV OBE

开环操控比例方向控制阀
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开环操控比例方向控制阀
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inDD IkF =比例电磁铁推力比例电磁铁推力比例电磁铁推力比例电磁铁推力：：：：

CCC ApF ====液压平衡力液压平衡力液压平衡力液压平衡力：：：：

CD FF ====电磁铁推力与电磁铁推力与电磁铁推力与电磁铁推力与液压液压液压液压力平衡力平衡力平衡力平衡，，，，有有有有：：：：

整理可得整理可得整理可得整理可得：：：： inPin

C

D
C IkI

A

k
p ========

A B

� 开环操控电液比开环操控电液比开环操控电液比开环操控电液比例方例方例方例方向阀用向阀用向阀用向阀用 D1FV 电磁比例先导减压阀电磁比例先导减压阀电磁比例先导减压阀电磁比例先导减压阀

Iin

pC



� 开环操控先开环操控先开环操控先开环操控先导导导导式式式式 (电液电液电液电液)比比比比例方向控制阀例方向控制阀例方向控制阀例方向控制阀工作原理工作原理工作原理工作原理

开环操控比例方向控制阀

inpC Ikp ====比例先导减压阀压力比例先导减压阀压力比例先导减压阀压力比例先导减压阀压力：：：：

XkF SS ====复位弹簧力复位弹簧力复位弹簧力复位弹簧力：：：：

SC FF ====

主阀芯移动至主阀芯移动至主阀芯移动至主阀芯移动至液液液液压压压压推推推推力与弹力与弹力与弹力与弹簧簧簧簧

力力力力平平平平衡衡衡衡时停止时停止时停止时停止，，，，此时应此时应此时应此时应有有有有：：：：

XkAIk SinP ====即即即即：：：：

inin
S

P kII
k

Ak
X ========

整理整理整理整理可可可可得得得得：：：：

AIkApF inpCC ========主阀控制端液压推力主阀控制端液压推力主阀控制端液压推力主阀控制端液压推力：：：：
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Iin

X

T

T A P B
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� 直动直动直动直动式式式式 (电磁电磁电磁电磁) 闭环闭环闭环闭环操操操操控比控比控比控比例方向控制阀例方向控制阀例方向控制阀例方向控制阀

闭环操控比例方向控制阀
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位位位位移传感器细节移传感器细节移传感器细节移传感器细节
5 油油油油腔腔腔腔设计的阀体设计的阀体设计的阀体设计的阀体
Valve body
5 chamber design
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闭环操控比例方向控制阀
� D1FC/D3FC 直直直直动式闭动式闭动式闭动式闭环环环环操控操控操控操控电电电电磁比例方向控制磁比例方向控制磁比例方向控制磁比例方向控制阀的设计阀的设计阀的设计阀的设计
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� 先先先先导式导式导式导式 (电液电液电液电液) 闭环闭环闭环闭环操操操操控比控比控比控比例方向控制阀例方向控制阀例方向控制阀例方向控制阀

闭环操控比例方向控制阀
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闭环操控电液比例方向控制阀

30X

X

电液比例阀电液比例阀电液比例阀电液比例阀

Y = KVI

驱动放大器驱动放大器驱动放大器驱动放大器

I = KXE

反馈放大器反馈放大器反馈放大器反馈放大器

XB = KBY

+

-

电子控电子控电子控电子控制器制器制器制器

� 闭闭闭闭环操控比例方向环操控比例方向环操控比例方向环操控比例方向

阀工作原理阀工作原理阀工作原理阀工作原理

(以以以以 D*1FC型型型型为为为为例例例例)

FD

X I YE

XB

E = X-XB

FC



动态特性的基本分析方法
1. 阶阶阶阶跃响应跃响应跃响应跃响应 (针针针针对稳态对稳态对稳态对稳态信号信号信号信号)

在在在在时间域中表达系统的输出随阶跃输入信号的变化关系时间域中表达系统的输出随阶跃输入信号的变化关系时间域中表达系统的输出随阶跃输入信号的变化关系时间域中表达系统的输出随阶跃输入信号的变化关系。。。。

y(t)
x(t)

0
ts

t0 t

ts – 调节时间调节时间调节时间调节时间或或或或

响应时间响应时间响应时间响应时间

一价环节一价环节一价环节一价环节

二价环节二价环节二价环节二价环节
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� 频率频率频率频率不同不同不同不同，，，，幅值比和相位移不同幅值比和相位移不同幅值比和相位移不同幅值比和相位移不同。。。。

 
)(X

)(Y
ln20)(dB

ωωωω

ωωωω
====分贝分贝分贝分贝

动态特性的基本分析方法
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2. 频率响应频率响应频率响应频率响应 (针对动态信号针对动态信号针对动态信号针对动态信号)

所谓动态信号所谓动态信号所谓动态信号所谓动态信号，，，，即是随时间不断变化的信号即是随时间不断变化的信号即是随时间不断变化的信号即是随时间不断变化的信号。。。。

对对对对于这样的信号不可能用时间域的响应时间来表达它的动态于这样的信号不可能用时间域的响应时间来表达它的动态于这样的信号不可能用时间域的响应时间来表达它的动态于这样的信号不可能用时间域的响应时间来表达它的动态

特特特特性了性了性了性了，，，，就要采用频率域的方法就要采用频率域的方法就要采用频率域的方法就要采用频率域的方法，，，，即即即即频率响应频率响应频率响应频率响应来表示来表示来表示来表示。。。。

相位移相位移相位移相位移：：：： φ

幅幅幅幅值比值比值比值比：：：：

φ ωt

A

2π 
2

3ππππ 
2
ππππ π

YX

� 一个随时间变化的连续函数可以分解为多个不同频率一个随时间变化的连续函数可以分解为多个不同频率一个随时间变化的连续函数可以分解为多个不同频率一个随时间变化的连续函数可以分解为多个不同频率、、、、不同振幅不同振幅不同振幅不同振幅

的正弦函数的合成的正弦函数的合成的正弦函数的合成的正弦函数的合成。。。。

� 对一个线性系统对一个线性系统对一个线性系统对一个线性系统，，，，如果输入一个正弦信号如果输入一个正弦信号如果输入一个正弦信号如果输入一个正弦信号，，，，那么它的输出也一定那么它的输出也一定那么它的输出也一定那么它的输出也一定

是相同频率的正弦值是相同频率的正弦值是相同频率的正弦值是相同频率的正弦值，，，，但其幅值有但其幅值有但其幅值有但其幅值有所改所改所改所改变变变变，，，，相位有所滞后相位有所滞后相位有所滞后相位有所滞后。。。。

� 定义定义定义定义：：：：



动态特性的基本分析方法
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� 工程上常用工程上常用工程上常用工程上常用伯德伯德伯德伯德(Bode)图来图来图来图来表达频率特表达频率特表达频率特表达频率特性性性性

40 1 3 52 2007 10 30208 50 100

-45º
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移
相
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移

相
位

移
相

位
移

幅
值

比
幅

值
比

幅
值

比
幅

值
比

/ 
d

B

±±±±50

±±±±50

±±±±0.5

±±±±0.5

幅频特性幅频特性幅频特性幅频特性

相频特性相频特性相频特性相频特性



比例阀的滞环

流
量

流
量

流
量

流
量

输入信号输入信号输入信号输入信号

阀芯遮盖阀芯遮盖阀芯遮盖阀芯遮盖
死区死区死区死区

滞环滞环滞环滞环

上升流量上升流量上升流量上升流量

下降流量下降流量下降流量下降流量

34



液流液流液流液流

阀芯上的液动力影响

液动力液动力液动力液动力
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压力补偿器
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压力补偿器

二通型二通型二通型二通型 三通型三通型三通型三通型
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DFplus Valves

DFplus 比例方向控制阀



伺服阀 Servo Valves
� 射流管式射流管式射流管式射流管式
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� 喷嘴挡板式喷嘴挡板式喷嘴挡板式喷嘴挡板式

伺服阀 Servo Valves



电电电电 – 机转换器机转换器机转换器机转换器 (驱动装置驱动装置驱动装置驱动装置)

缺点缺点缺点缺点

优点优点优点优点

比例电磁铁比例电磁铁比例电磁铁比例电磁铁 力矩马达力矩马达力矩马达力矩马达

动态响应动态响应动态响应动态响应 200 Hz 500 Hz

坚固坚固坚固坚固、、、、耐用耐用耐用耐用

价格低廉价格低廉价格低廉价格低廉

使用成本低使用成本低使用成本低使用成本低

动态性能差动态性能差动态性能差动态性能差，，，，死区大死区大死区大死区大

线性度较差线性度较差线性度较差线性度较差

单向单向单向单向

价格贵价格贵价格贵价格贵

工作条件要求高工作条件要求高工作条件要求高工作条件要求高

使用成本高使用成本高使用成本高使用成本高

动态性能好动态性能好动态性能好动态性能好, 死区死区死区死区

极小极小极小极小

线性度好线性度好线性度好线性度好, 双向双向双向双向

比例电磁铁与力矩马达比较
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�必须以平衡弹簧力的方式工作必须以平衡弹簧力的方式工作必须以平衡弹簧力的方式工作必须以平衡弹簧力的方式工作

�存在克服液动力的问题存在克服液动力的问题存在克服液动力的问题存在克服液动力的问题

�特性的非线性特性的非线性特性的非线性特性的非线性，，，，控制困难控制困难控制困难控制困难

�电磁衔铁需支承电磁衔铁需支承电磁衔铁需支承电磁衔铁需支承，，，，存在较大的过渡存在较大的过渡存在较大的过渡存在较大的过渡 / 边界边界边界边界 (静静静静/动动动动
摩擦摩擦摩擦摩擦) 力力力力，，，，滞环大滞环大滞环大滞环大

�单向驱动单向驱动单向驱动单向驱动

�电磁铁衔铁质量大电磁铁衔铁质量大电磁铁衔铁质量大电磁铁衔铁质量大, 驱动力小驱动力小驱动力小驱动力小, 动态响应差动态响应差动态响应差动态响应差

比例电磁铁驱动比例阀的性能局限

寻找一种新的驱动装置寻找一种新的驱动装置寻找一种新的驱动装置寻找一种新的驱动装置，，，，综合比例电磁铁及力矩综合比例电磁铁及力矩综合比例电磁铁及力矩综合比例电磁铁及力矩马马马马

达达达达的优点的优点的优点的优点，，，，避免两者的缺点避免两者的缺点避免两者的缺点避免两者的缺点。。。。

Parker 的的的的 VCD 驱动器驱动器驱动器驱动器即是即是即是即是。。。。
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Parker 音圈驱动音圈驱动音圈驱动音圈驱动 (VCD®) 技术技术技术技术:
F = I ···· l ···· n x B

电子流动方向电子流动方向电子流动方向电子流动方向 (v), 磁场方向磁场方向磁场方向磁场方向 (H) , 产生的作用力方向产生的作用力方向产生的作用力方向产生的作用力方向(F)

v 与电流与电流与电流与电流 I 方向相反方向相反方向相反方向相反

伺服型比例方向控制阀 (DFplus)

43



驱动力特性比较驱动力特性比较驱动力特性比较驱动力特性比较

F[N]

x [mm]0

F [N]

x [mm]0

比例电磁铁比例电磁铁比例电磁铁比例电磁铁
推力与行程相关推力与行程相关推力与行程相关推力与行程相关

VCD
驱动力与行程无关驱动力与行程无关驱动力与行程无关驱动力与行程无关

伺服型比例方向控制阀 (DFplus)
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High End Performance

最高性能最高性能最高性能最高性能

伺服型比例方向控制阀 (DFplus)
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阀芯与阀芯与阀芯与阀芯与 VCD 驱动器的机械连接驱动器的机械连接驱动器的机械连接驱动器的机械连接

碟形弹簧碟形弹簧碟形弹簧碟形弹簧 (300N)

连接销连接销连接销连接销

推杆推杆推杆推杆

阀芯阀芯阀芯阀芯

伺服型比例方向控制阀 (DFplus)
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弹簧组合件弹簧组合件弹簧组合件弹簧组合件

拉方向复位弹簧拉方向复位弹簧拉方向复位弹簧拉方向复位弹簧

推方向复位弹簧推方向复位弹簧推方向复位弹簧推方向复位弹簧

弹簧座弹簧座弹簧座弹簧座

伺服型比例方向控制阀 (DFplus)
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频率响应特性频率响应特性频率响应特性频率响应特性
@

±±±±5% 指令信号指令信号指令信号指令信号

伺服型比例方向控制阀 (DFplus)
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流量限流量限流量限流量限

制制制制比较比较比较比较

伺服型比例方向控制阀 (DFplus)
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Parker DFplus® : 流量特性流量特性流量特性流量特性 @ 350bar ∆p

V

109876543210-1-2-3-4-5-6-7-8-9-10

Q - Kennlinie 

Volumenstrom  [l/min] Last - Druck [bar]

l/min

100

90

80

70

60

50

40

30

20

10

0

伺服型比例方向控制阀 (DFplus)
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Parker DFplus® : 电子控制器电子控制器电子控制器电子控制器

♦ 电源电源电源电源 24V
♦ 最大功率最大功率最大功率最大功率 100W
♦ 高保真放大器高保真放大器高保真放大器高保真放大器

♦ 最大峰值电流最大峰值电流最大峰值电流最大峰值电流 4A, 稳定工作电流稳定工作电流稳定工作电流稳定工作电流 1,5A
♦ 预设与现场总线模块匹配预设与现场总线模块匹配预设与现场总线模块匹配预设与现场总线模块匹配

♦ 预备用于二次控制环预备用于二次控制环预备用于二次控制环预备用于二次控制环

伺服型比例方向控制阀 (DFplus)
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D1FP 订货代号 - NG06 / Cetop 3
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液压参数液压参数液压参数液压参数

� 阶跃响应阶跃响应阶跃响应阶跃响应 < 3.5ms

� 动态响应动态响应动态响应动态响应 幅频： 350 Hz @ - 3dB (5% 控制信号下)

相频： 340 Hz @ - 90º (5% 控制信号下)

� 滞环滞环滞环滞环 < 0,05%

� 灵敏度灵敏度灵敏度灵敏度 < 0,03%

� 公称流量公称流量公称流量公称流量 3, 6, 12, 25, 40 [l/min] @ 35 bar ∆p (单控制边)

� 泄漏量泄漏量泄漏量泄漏量 < 0.4 l/min 零遮盖阀芯

< 0.05 l/min 正遮盖阀芯

� 最大流量最大流量最大流量最大流量 > 90 l/min @ 350 bar ∆p (2 控制边)

� 规格规格规格规格 NG6 (Cetop 3) 

集成电子控制器参数集成电子控制器参数集成电子控制器参数集成电子控制器参数

� 电源电源电源电源 18...30 V; 30 W 

� 输入控制信号输入控制信号输入控制信号输入控制信号 ±10V (D 至 E 正 = 流量 P->A), ±20 mA, 4-20mA

D1FP技术参数
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D1FP性能曲线
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D1FP性能曲线
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D3FP
NG10/Cetop 5

伺服型比例方向控制阀 (DFplus)
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D3FP (NG10/Cetop 5) 订货代号订货代号订货代号订货代号
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技术参数技术参数技术参数技术参数

� 阶跃响应阶跃响应阶跃响应阶跃响应 < 6 ms

� 动态响应动态响应动态响应动态响应 幅频： 200 Hz @ - 3dB (5% 控制信号下)

相频： 200 Hz @ - 90º (5% 控制信号下)

� 滞环滞环滞环滞环 < 0.05%

� 灵敏度灵敏度灵敏度灵敏度 < 0.03%

� 公称流量公称流量公称流量公称流量 50, 100 [l/min] @ 35 bar ∆p (单控制边)

� 泄漏量泄漏量泄漏量泄漏量 @ 350 bar < 0.4 l/min 零遮盖阀芯

< 0.1 l/min 正遮盖阀芯

� 最大流量最大流量最大流量最大流量 > 100 l/min @ 75 bar ∆p (2 控制边)

� 规格规格规格规格 NG10 (Cetop 5) 

D3FP 技术参数
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D3FP 性能曲线
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主阀芯主阀芯主阀芯主阀芯
先导阀芯先导阀芯先导阀芯先导阀芯

导向垫导向垫导向垫导向垫

D30FP 内置先导式电液比例方向阀



中位状态中位状态中位状态中位状态

T T

P

A B

D30FP 工作原理
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先导阀芯动作先导阀芯动作先导阀芯动作先导阀芯动作

T T

P

A B

F

D30FP 工作原理
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阀套阀套阀套阀套 ((((主阀芯主阀芯主阀芯主阀芯) ) ) ) 跟随先导阀芯到位跟随先导阀芯到位跟随先导阀芯到位跟随先导阀芯到位

T T

P

A B

F

F

D30FP 工作原理



D41FP

伺服型比例方向控制阀 (DFplus)
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DFplus® - D*1FP (NG10-32 两级两级两级两级) 订货代号订货代号订货代号订货代号
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参数参数参数参数
NG10

D31FP

NG16

D41FP

NG25

D8(9)1FP

NG32

D111FP

公称流量公称流量公称流量公称流量 QN

@ 单控制边压差单控制边压差单控制边压差单控制边压差 5 bar
L/min 120 200 400/450 1000

推荐最大流量推荐最大流量推荐最大流量推荐最大流量 QMax L/min 250 600 1000 3000

阶跃响应时间阶跃响应时间阶跃响应时间阶跃响应时间

@ 210 bar
ms 10 12 24 40

主级泄漏主级泄漏主级泄漏主级泄漏量量量量

@ 300 bar (零遮盖零遮盖零遮盖零遮盖)
L/min < 0,9 < 0,9 <1,0 <5,0

滞环滞环滞环滞环 % < 0,1 < 0,1 < 0,1 < 0,1

响应频率响应频率响应频率响应频率

5% 幅值幅值幅值幅值 @ 210 bar
Hz 128 95 95 40

D*1FP 技术参数
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带有 EtherCAT界面的比例阀
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D1FC/D3FC
D*1FC
D1FP/D3FP
D*1FP
D30FP



比例阀选型

68

� 控制边控制边控制边控制边的流量公式的流量公式的流量公式的流量公式：：：：

英制单位英制单位英制单位英制单位 米制米制米制米制单位单位单位单位

Q –通过控制边的流量通过控制边的流量通过控制边的流量通过控制边的流量 in3/s L/min

A –控制边的节流面积控制边的节流面积控制边的节流面积控制边的节流面积 in2 cm2

∆p –控制边两端的压差控制边两端的压差控制边两端的压差控制边两端的压差 psi bar

Cd –流量系数流量系数流量系数流量系数，，，，取值为取值为取值为取值为：：：： 0.6 0.6

g –重重重重力加速力加速力加速力加速度度度度 386.4 in/s2 9.8 m/s2

γγγγ –油油油油液重液重液重液重度度度度 0.03 lb/in3 8.0 N/L

KV –阀系数阀系数阀系数阀系数 100A 60A

pKp
g2

ACQ Vd ΔΔΔΔΔΔΔΔ
γγγγ

========

γγγγ

g2
ACK dV ====其中其中其中其中：：：： , 定义为定义为定义为定义为：：：：阀系数阀系数阀系数阀系数(反映控制边的通流状况反映控制边的通流状况反映控制边的通流状况反映控制边的通流状况)

– 比例方比例方比例方比例方向向向向阀的阀系数阀的阀系数阀的阀系数阀的阀系数

68



比例阀选型

(hole, 孔孔孔孔)

69

– 比例方比例方比例方比例方向向向向阀的阀系数阀的阀系数阀的阀系数阀的阀系数

� Parker 比例方向阀的公称流量比例方向阀的公称流量比例方向阀的公称流量比例方向阀的公称流量

Parker 比例方向阀的公称流量是阀全开比例方向阀的公称流量是阀全开比例方向阀的公称流量是阀全开比例方向阀的公称流量是阀全开 (100%信号信号信号信号)、、、、单节单节单节单节

流边压差流边压差流边压差流边压差 ∆p = 5 bar (72.5 psi) 时的流量时的流量时的流量时的流量。。。。

即即即即：：：：

英制英制英制英制：：：： (in3/s)

公公公公制制制制：：：： (L/min)

p
QKV
ΔΔΔΔ

==== )
bar
min/L()

psi
s/in(

3

� 阀系阀系阀系阀系数数数数 KV 的单位的单位的单位的单位

某种意义上可将某种意义上可将某种意义上可将某种意义上可将 KV 看作为看作为看作为看作为比流量比流量比流量比流量, 即即即即：：：：单位单位单位单位压差压差压差压差下流经的流量下流经的流量下流经的流量下流经的流量。。。。

ratedflowRtV,rated pKQ ΔΔΔΔ====

5KQ RtV,rated ====

5.72KQ RtV,rated ====

KV 的单位的单位的单位的单位：：：： 英制英制英制英制 公制公制公制公制

barmin
L

lbs
in4

69



比例阀选型 – 工作工作工作工作参数代号参数代号参数代号参数代号

KKKKVVVV,RL,RL,RL,RL

ppppRERERERE

ppppTTTT

ΔΔΔΔppppRLRLRLRL

KKKKVVVV,PL,PL,PL,PL

ppppSSSS

ppppPEPEPEPE

ΔΔΔΔppppPLPLPLPL

vvvv

FFFFLLLLAAAARERERERE

AAAAPEPEPEPE

KKKKVVVV,RL,RL,RL,RL

ppppRERERERE

ppppTTTT

ΔΔΔΔppppRLRLRLRL

KKKKV,PLV,PLV,PLV,PL

ppppSSSS

ppppPEPEPEPE

ΔΔΔΔppppPLPLPLPL

vvvv

FFFFLLLLAAAAPEPEPEPE

AAAARERERERE QQQQRERERERE

QQQQPEPEPEPE

QQQQRERERERE

QQQQPEPEPEPE

KVPL –比例阀进油边阀系数比例阀进油边阀系数比例阀进油边阀系数比例阀进油边阀系数

KVRL –比比比比例例例例阀回油阀回油阀回油阀回油边阀系边阀系边阀系边阀系数数数数

∆pPL –比比比比例阀例阀例阀例阀进油边压差进油边压差进油边压差进油边压差

∆pRL –比例比例比例比例阀回油阀回油阀回油阀回油边压差边压差边压差边压差

υυυυ –油液运动粘度油液运动粘度油液运动粘度油液运动粘度

FL –总负载力总负载力总负载力总负载力

QPE –进进进进入油缸工作腔的流量入油缸工作腔的流量入油缸工作腔的流量入油缸工作腔的流量

QRE –自自自自油缸回油腔流出的油缸回油腔流出的油缸回油腔流出的油缸回油腔流出的流量流量流量流量

pS –供油压力供油压力供油压力供油压力

pPE –油缸工作腔压油缸工作腔压油缸工作腔压油缸工作腔压力力力力

pRE –油油油油缸缸缸缸回油回油回油回油腔腔腔腔压力压力压力压力

APE –油缸工油缸工油缸工油缸工作作作作腔端活塞作用面积腔端活塞作用面积腔端活塞作用面积腔端活塞作用面积

ARE –油缸回油腔油缸回油腔油缸回油腔油缸回油腔端活塞作用端活塞作用端活塞作用端活塞作用面积面积面积面积
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伸出伸出伸出伸出工况工况工况工况

(Extending)

缩缩缩缩回工况回工况回工况回工况

(Retracting)
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比例阀选型

71

– 系统工作参数计算系统工作参数计算系统工作参数计算系统工作参数计算

2

V

RE
RLRE K

Q
pp 








======== ΔΔΔΔ

2

V

PE
PL K

Q
p 








====ΔΔΔΔ

REER vAQ ====

PEPE vAQ ====

RERELPEPE ApFAp ++++====

PEPLS ppp ++++==== ΔΔΔΔ

按阀控油缸回路图可以有下列各工作参数的关系式按阀控油缸回路图可以有下列各工作参数的关系式按阀控油缸回路图可以有下列各工作参数的关系式按阀控油缸回路图可以有下列各工作参数的关系式：：：：

(进油节流边流量方程进油节流边流量方程进油节流边流量方程进油节流边流量方程)

(油缸的力平衡方程式油缸的力平衡方程式油缸的力平衡方程式油缸的力平衡方程式)

(进油路压力串联方程进油路压力串联方程进油路压力串联方程进油路压力串联方程)

(回油回油回油回油流量计算式流量计算式流量计算式流量计算式)

(回油节流边流量方程回油节流边流量方程回油节流边流量方程回油节流边流量方程)

(进油流量计算式进油流量计算式进油流量计算式进油流量计算式)
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RE

2

VRL

RE
PE

2

VPL

PE
PESL A

K

vA
-A

K

vA
-ApF 
















====

为阀的进油边与回油边的阀系数比为阀的进油边与回油边的阀系数比为阀的进油边与回油边的阀系数比为阀的进油边与回油边的阀系数比
VRL

VPL
V K

K
====ρρρρ









++++====

3
C

2
V

2
VPL

3
PE

2

PESL 1
K

Av
-ApF

ρρρρ

ρρρρ
或或或或：：：： (X)

其中其中其中其中：：：： 为油缸进油端与回油端的作用面积比为油缸进油端与回油端的作用面积比为油缸进油端与回油端的作用面积比为油缸进油端与回油端的作用面积比
RE

PE
C A

A
====ρρρρ

比例阀选型
合并前页各关系式合并前页各关系式合并前页各关系式合并前页各关系式，，，，并整理后可得并整理后可得并整理后可得并整理后可得：：：：

– 系统工作参数计算系统工作参数计算系统工作参数计算系统工作参数计算
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比例阀选型

讨论讨论讨论讨论：：：：

式式式式 (X) 中有中有中有中有 5个参数个参数个参数个参数：：：：2个应用参数个应用参数个应用参数个应用参数：：：：FL, v；；；；

3个液压参数个液压参数个液压参数个液压参数：：：：pS, APE 和和和和 KVPL。。。。

其中的其中的其中的其中的 KVPL 是我们最感兴趣的是我们最感兴趣的是我们最感兴趣的是我们最感兴趣的, 因为可以用它来选取比例阀因为可以用它来选取比例阀因为可以用它来选取比例阀因为可以用它来选取比例阀。。。。

5个参数个参数个参数个参数 pS, APE, KV与与与与FL, v之间的关系之间的关系之间的关系之间的关系：：：：

增增增增大大大大APE，，，，会增大会增大会增大会增大FL，，，，但同时会降低但同时会降低但同时会降低但同时会降低 v；；；；

增增增增大大大大KV，，，，会提高会提高会提高会提高v，，，，而不会增大而不会增大而不会增大而不会增大FL；；；；

唯唯唯唯有提高有提高有提高有提高pS，，，，会同时提高会同时提高会同时提高会同时提高v和增大和增大和增大和增大FL。。。。

标准阀芯是对称的标准阀芯是对称的标准阀芯是对称的标准阀芯是对称的，，，，即即即即：：：： 1RetV,ExtV, ======== ρρρρρρρρ

RetV,
ExtV,

1
ρρρρ

ρρρρ ====

RetC,
ExtC,

1
ρρρρ

ρρρρ ====

应注意油应注意油应注意油应注意油缸伸出和缩缸伸出和缩缸伸出和缩缸伸出和缩回时的回时的回时的回时的 ρρρρC, ρρρρV 是不相同的是不相同的是不相同的是不相同的，，，，它们的关系为它们的关系为它们的关系为它们的关系为：：：：

– 系统工作参数计算系统工作参数计算系统工作参数计算系统工作参数计算
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比例阀选型 – 方方方方程式程式程式程式 (X) 的讨论的讨论的讨论的讨论

工况工况工况工况 1：：：：若设定供油压力若设定供油压力若设定供油压力若设定供油压力 pS, 则有则有则有则有：：：：










−−−−

−−−−
====

2
1

2
2

2
2

11
2

2

S
PE

vv

FvFv

p
1A

21

3
C

2
V2

1
2

2
3

PE

PLV, FF

1)vv(A

K
−−−−









++++−−−−

====
ρρρρ

ρρρρ

� 方案方案方案方案 1：：：：2 个应用个应用个应用个应用参数参数参数参数 F, v为已知为已知为已知为已知，，，，

3 个液压参数个液压参数个液压参数个液压参数 pS, APE, KV,PL 中有两个未知中有两个未知中有两个未知中有两个未知。。。。
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比例阀选型










−−−−

−−−−
====

2
1

2
2

2
2

11
2

2

PE
S

vv

FvFv

A
1P

75

工况工况工况工况 2：：：：若设定阀系数若设定阀系数若设定阀系数若设定阀系数 KV,PL, 则有则有则有则有：：：：

3

3
C

2
V2

1
2

2

21
2

PL,V
PE

1)vv(

)FF(K
A









++++−−−−

−−−−
====

ρρρρ

ρρρρ

– 方方方方程式程式程式程式 (X) 的讨论的讨论的讨论的讨论

� 方案方案方案方案 1：：：：2 个应用个应用个应用个应用参数参数参数参数 F, v为已知为已知为已知为已知，，，，

3 个液压参数个液压参数个液压参数个液压参数 pS, APE, KV,PL 中有两个未知中有两个未知中有两个未知中有两个未知。。。。
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








−−−−

−−−−
====

2
1

2
2

2
2

11
2

2

PE
S

vv

FvFv

A
1P

76

工况工况工况工况 3：：：：若设定若设定若设定若设定油油油油缸进油面积缸进油面积缸进油面积缸进油面积 APE, 则有则有则有则有：：：：

21

3
C

2
V2

1
2

2
3

PE

PLV, FF

1)vv(A

K
−−−−









++++−−−−

====
ρρρρ

ρρρρ

比例阀选型 – 方方方方程式程式程式程式 (X) 的讨论的讨论的讨论的讨论

� 方案方案方案方案 1：：：：2 个应用个应用个应用个应用参数参数参数参数 F, v为已知为已知为已知为已知，，，，

3 个液压参数个液压参数个液压参数个液压参数 pS, APE, KV,PL 中有两个未知中有两个未知中有两个未知中有两个未知。。。。
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方案方案方案方案 1 的说明的说明的说明的说明:
3个液压参数中有个液压参数中有个液压参数中有个液压参数中有 2个未知个未知个未知个未知，，，，是一个二元方程是一个二元方程是一个二元方程是一个二元方程，，，，需要二个方程需要二个方程需要二个方程需要二个方程

才能求解才能求解才能求解才能求解。。。。为此为此为此为此，，，，需要两组需要两组需要两组需要两组 F, v，，，，以构成以构成以构成以构成两两两两个方程个方程个方程个方程，，，，两组两组两组两组 F, v
应有相同的应有相同的应有相同的应有相同的 KV,PL。。。。
或者或者或者或者用用用用 F2 = 1.5 F1, v2 = 0 及及及及 F1, v1 来建立两个方程进行求解来建立两个方程进行求解来建立两个方程进行求解来建立两个方程进行求解，，，，

F1, v1 为最大功率点为最大功率点为最大功率点为最大功率点。。。。
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比例阀选型 – 方方方方程式程式程式程式 (X) 的讨论的讨论的讨论的讨论
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例例例例 1：：：：已知已知已知已知：：：： 油缸伸出速度为油缸伸出速度为油缸伸出速度为油缸伸出速度为 v = 10 in/sec, 负载为负载为负载为负载为 FL = 14000 lbs, 

若供油压力为若供油压力为若供油压力为若供油压力为 pS = 1500 psi。。。。

求解求解求解求解：：：：油缸活塞面积油缸活塞面积油缸活塞面积油缸活塞面积 APE 及阀系数及阀系数及阀系数及阀系数KV,PL, 并据此选择适当的比并据此选择适当的比并据此选择适当的比并据此选择适当的比

例阀例阀例阀例阀

按额定流量查阅样本按额定流量查阅样本按额定流量查阅样本按额定流量查阅样本，，，，便可选取比例阀便可选取比例阀便可选取比例阀便可选取比例阀。。。。

= 7.466 (holes)
2100014000

4
3110014

FF

1)vv(A

K
3

3
23

21

3
C

2
V2

1
2

2
3

PE

PLV,
−−−−








++++−−−−

====
−−−−









++++−−−−

====

））））（（（（
ρρρρ

ρρρρ








−−−−

−−−−
====








−−−−

−−−−
====

2

2

2
1

2
2

2
2

11
2

2

S
PE 100

21000x100
1500

1

vv

FvFv

p
1A = 14 (in2)

5.72466.7pKQ ratedflowVrated ======== ΔΔΔΔ = 63.57(in3/s)=62.51(Lpm)

解解解解：：：：设定设定设定设定：：：：ρC = 4/3, ρV = 1 (对称阀芯对称阀芯对称阀芯对称阀芯)；；；；

并设定第二组工作参数为并设定第二组工作参数为并设定第二组工作参数为并设定第二组工作参数为：：：：F2 = 1.5 F1 = 21000 lbs, v2 = 0

比例阀选型 – 方方方方程式程式程式程式 (X) 的讨论的讨论的讨论的讨论
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比例阀选型 – 方方方方程式程式程式程式 (X) 的讨论的讨论的讨论的讨论

工况工况工况工况 2：：：：设定进油压力设定进油压力设定进油压力设定进油压力 pS, 及油缸进油面积及油缸进油面积及油缸进油面积及油缸进油面积 APE, 则有则有则有则有：：：：

� 方案方案方案方案 2：：：：2 个应用个应用个应用个应用参数参数参数参数 F, v 为已知为已知为已知为已知，，，，

3 个液压参数个液压参数个液压参数个液压参数 pS, APE, KV,PL 中只有中只有中只有中只有 1个未知个未知个未知个未知。。。。









++++++++====

3
C

2
V

2
PLV,

2
PE

2

PE
S 1

K

Av

A
Fp

ρρρρ

ρρρρ

工况工况工况工况 1：：：：设定设定设定设定油油油油缸进油面积缸进油面积缸进油面积缸进油面积 APE, 及阀系数及阀系数及阀系数及阀系数 KV,PL，，，，则有则有则有则有：：：：









++++

−−−−
====

3
C

2
V

PES

3
PE

2

PL,V 1
FAp

Av
K

ρρρρ

ρρρρ
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比例阀选型 – 方方方方程式程式程式程式 (X) 的讨论的讨论的讨论的讨论

� 方案方案方案方案 3：：：：2 个应用个应用个应用个应用参数参数参数参数 F, v 中有中有中有中有 1 个未知个未知个未知个未知，，，，

3 个液压参数个液压参数个液压参数个液压参数 pS, APE, KV,PL 均为已知均为已知均为已知均为已知。。。。

工况工况工况工况 1：：：：设定设定设定设定油油油油缸速度缸速度缸速度缸速度 v, 求解负载力求解负载力求解负载力求解负载力F：：：：









++++−−−−====

3
C

2
V

2
PLV,

2
PE

2

PES 1
K

Av
ApF

ρρρρ

ρρρρ

工况工况工况工况 2：：：：设定设定设定设定负载负载负载负载力力力力 F, 求解油缸速度求解油缸速度求解油缸速度求解油缸速度 v：：：：









++++

−−−−
====

3
C

2
V3

PE

PES
PL,V

1A

FAp
Kv

ρρρρ

ρρρρ
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比例阀选型 – 方方方方程式程式程式程式 (X) 的讨论的讨论的讨论的讨论

�提提提提示示示示 2：：：：

如如如如果比例阀配用了二果比例阀配用了二果比例阀配用了二果比例阀配用了二 /三通压力补偿器三通压力补偿器三通压力补偿器三通压力补偿器，，，，则应简则应简则应简则应简单地单地单地单地按按按按

照照照照普通方向阀的选型方法去选取比例阀普通方向阀的选型方法去选取比例阀普通方向阀的选型方法去选取比例阀普通方向阀的选型方法去选取比例阀。。。。

选用了压力补偿器选用了压力补偿器选用了压力补偿器选用了压力补偿器，，，，速度调节稳定速度调节稳定速度调节稳定速度调节稳定，，，，但成本相应增加但成本相应增加但成本相应增加但成本相应增加。。。。

�提提提提示示示示 1：：：：

脚本脚本脚本脚本 1 ~ 脚本脚本脚本脚本 3 的所有工况均可利用的所有工况均可利用的所有工况均可利用的所有工况均可利用 Excel 软件的计软件的计软件的计软件的计

算功能进行计算算功能进行计算算功能进行计算算功能进行计算，，，，无需手工计算无需手工计算无需手工计算无需手工计算。。。。
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练习练习练习练习：：：：

已知已知已知已知：：：： - 系统调定压力系统调定压力系统调定压力系统调定压力 pS = 120 bar
- 工进时的负载压力工进时的负载压力工进时的负载压力工进时的负载压力 p1 = 110 bar
- 工进工进工进工进速速速速度范围内所需的流量度范围内所需的流量度范围内所需的流量度范围内所需的流量 Q1 = 5~20 L/min
- 快进快进快进快进时的负载压力时的负载压力时的负载压力时的负载压力 p2 = 60 bar
- 快进速度范围内所需流量快进速度范围内所需流量快进速度范围内所需流量快进速度范围内所需流量 Q2 = 60~150
L/min

求求求求：：：：选取合适的比例阀选取合适的比例阀选取合适的比例阀选取合适的比例阀。。。。
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比例阀选型

82



解解解解：：：：将式将式将式将式 (X)两边除以两边除以两边除以两边除以APE 得得得得：：：：

83

比例阀选型









++++====

3
C

2
V

2
VPL

2
PE

2

SL 1
K

Av
-pp

ρρρρ

ρρρρ

设定设定设定设定：：：：ρC = 2 (油缸有杆腔进油油缸有杆腔进油油缸有杆腔进油油缸有杆腔进油，，，，油缸面积比为油缸面积比为油缸面积比为油缸面积比为 2)

ρV = 1 (对称阀芯对称阀芯对称阀芯对称阀芯)









++++====

3
C

2
V
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2
PE

VPL 1
p-p

Q
K

ρρρρ

ρρρρ









++++========

3
C

2
V

LS

2
PEQrated

QratedVRated 1
p-p

Qp
pKQ

ρρρρ

ρρρρΔΔΔΔ
ΔΔΔΔ

整理后可得整理后可得整理后可得整理后可得：：：：

min)/L(Q
p-p

.6255Q PE
LS

Rated ====
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比例阀选型

两者取大值两者取大值两者取大值两者取大值，，，，故应按故应按故应按故应按 QRated = 46 L/min选取比例阀选取比例阀选取比例阀选取比例阀。。。。

93.54x150
60-120

.6255QRated ========

a) 按工进最大流量计算按工进最大流量计算按工进最大流量计算按工进最大流量计算：：：：

15x20
110-120

.6255QRated ======== (L/min)

(L/min)

b) 按按按按快快快快进最大流量计算进最大流量计算进最大流量计算进最大流量计算：：：：
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PWD00A-400
适用于无位置反适用于无位置反适用于无位置反适用于无位置反
馈的比例方向阀馈的比例方向阀馈的比例方向阀馈的比例方向阀

PWDXXA-400
适用于带位置反馈的适用于带位置反馈的适用于带位置反馈的适用于带位置反馈的
比例方向阀或闭环控比例方向阀或闭环控比例方向阀或闭环控比例方向阀或闭环控
制制制制

PID00A-400
适用于位置适用于位置适用于位置适用于位置、、、、压力压力压力压力
和速度的闭环控制和速度的闭环控制和速度的闭环控制和速度的闭环控制

PCD00A-400适适适适
用于无位置反馈用于无位置反馈用于无位置反馈用于无位置反馈
的比例压力和的比例压力和的比例压力和的比例压力和比比比比
例例例例流量控制阀流量控制阀流量控制阀流量控制阀

PZD00A-400
用于附加信号功能用于附加信号功能用于附加信号功能用于附加信号功能
如如如如：：：：6 指令信号指令信号指令信号指令信号

数字控制模块
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Parker 轴控制器 – Compax 3F
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控制功能控制功能控制功能控制功能
� 位置位置位置位置 /压力压力压力压力 / 力控制力控制力控制力控制

� 专用的液压控制专用的液压控制专用的液压控制专用的液压控制

运动品质控制运动品质控制运动品质控制运动品质控制 Motion control

� 软件操控行程终端位置软件操控行程终端位置软件操控行程终端位置软件操控行程终端位置 Software travel limits 
� 独立的运行过程描述独立的运行过程描述独立的运行过程描述独立的运行过程描述 Individual motion profiles
� “动态位置控制动态位置控制动态位置控制动态位置控制” – 容许在运行过程中设置新的目标位置容许在运行过程中设置新的目标位置容许在运行过程中设置新的目标位置容许在运行过程中设置新的目标位置

� 通过可自由定义的事件起因通过可自由定义的事件起因通过可自由定义的事件起因通过可自由定义的事件起因，，，，由事件控制运动顺序由事件控制运动顺序由事件控制运动顺序由事件控制运动顺序Event-controlled motion sequences with freely definable event sources
� 多轴跟随应用多轴跟随应用多轴跟随应用多轴跟随应用 (利用其它利用其它利用其它利用其它Compax 3)Multi-axis following applications (with other Compax3)

多轴控制多轴控制多轴控制多轴控制 (超过超过超过超过2 轴控制的可以使用附加轴控制的可以使用附加轴控制的可以使用附加轴控制的可以使用附加 Compax3)
PLC 功能功能功能功能
� 完全可编程的完全可编程的完全可编程的完全可编程的 IEC61131-3 轴控制器轴控制器轴控制器轴控制器

� PLCopen 标准及复杂运动功能块标准及复杂运动功能块标准及复杂运动功能块标准及复杂运动功能块PLCopen standard and complex motion function block
� 客户独立的编程环境客户独立的编程环境客户独立的编程环境客户独立的编程环境

Parker 轴控制器 – Compax 3F
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基本计算公式
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4.4480.2248 lbs

单位换算

0.2642 gpm 或或或或 1.017 in3/s



Thank You!!
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