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AX5000扭矩控制
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	摘  要：
扭矩控制广泛应用在张力、旋盖等应用中，AX5000在最近的版本更新中正式实现这一功能，可以做到扭矩控制，速度限幅。
注：本文使用到的MC_TorqueControl指令建议在TwinCAT 3.1.4024.40及以上版本上使用，以确保能正常运行。
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免责声明：
我们已对本文档描述的内容做测试。但是差错在所难免，无法保证绝对正确并完全满足您的使用需求。本文档的内容可能随时更新，如有改动，恕不事先通知，也欢迎您提出改进建议。
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文档正文要求
（文档编写完毕后，删除本页）
	内容组成：
· 目录：模板中目录为“域”，如果内容超过10页，右键单击刷新域即可，否则可以删除
· 测试条件：
1. 标注硬件完整型号及IMG，如CX5020-0125（IMG版本：CX1800-0411-0007 v3.92）；
2. 软件版本，如：TwinCAT 3.1 Build 4024.7
· 准备工作：只要做一次但必须保证正确无误的步骤，比如接线（有条件建议使用示意图）、IP设置、加路由等
· 操作步骤：正常的操作截图，需保证截图完整清晰、步骤连续不跳步；部分操作说明需参考资料部分，请附带资料链接。
· 常见问题：在不同的测试和应用条件下，由不同的工程师积累的故障处理经验；也可对客户提出的一些特征性问题进行总结进行记录，有步骤部分请分步说明、必要时需配图。

截图：
· 必须截出查找路径及关键部分。避免软件整个界面截图，影响阅读，使用红框突出重点，图片可适当添加文字说明。
· 尽量使全文截图显示为同样的比例

正文字体和编号：
· 直接在模板上编辑文字，即可延用字体和编号设置
· 如果是复制粘贴来的文字，可使用格式刷，使之与全文风格一致




[bookmark: _Toc88480341]软硬件版本
[bookmark: _Toc88480342]倍福Beckhoff
[bookmark: _Toc88480343]控制器硬件
控制器：CX2030 
驱动器：AX5101-0000-0200 firmware：V2.14（build 0002）
电  机：AM8032-1H21-0000 
[bookmark: _Toc88480344]控制软件
笔记本和控制器都是基于TwinCAT 3.1 Build 4024.7版本
[bookmark: _Toc88480345]工作原理[image: 图示

描述已自动生成]
[bookmark: _Toc88480346]操作步骤
[bookmark: _Toc88480347]AX5000驱动器配置
1) 配置电机及主编码器，检测电机是否正常；
打开TwinCAT Manager，在Config Mode下进行Scan Devices，配置好电机和电机编码器参数。并激活配置，检测是否可以正常电机操作。
[image: 图形用户界面, 文本, 应用程序

描述已自动生成]

2) 添加第二工作模式
· 选择对应驱动器的Drive Manager/Service function/Process data，（步骤①）
· 点击Add添加第二工作模式（步骤②）
· [image: 图形用户界面, 文本, 应用程序

描述已自动生成]添加第二工作模式S-0-0033，设置为1，torque force control（步骤③）；1


3) 添加扭矩控制命令
· 选择对应驱动器的Drive Manager/Service function/Process data，（步骤①）
· 选择MDT（步骤②）
· 添加S-0-0080扭矩命令，P-0-0484速度下限，P-0-0485速度上线（步骤③）
[image: 图形用户界面, 文本, 应用程序

描述已自动生成]

4) 添加扭矩反馈
· 选择对应驱动器的Drive Manager/Service function/Process data，（步骤①）
· 选择AT（步骤②）
· 添加S-0-0084扭矩反馈（步骤③）；
[image: 图形用户界面, 文本, 应用程序, 聊天或短信

描述已自动生成]
[bookmark: _Toc88480348]PLC设置及编程
1) 添加完成之后的驱动器PDO，此时将硬件驱动和轴从新关联后，各个PDO会与NC轴自动连接
[image: 图形用户界面, 文本, 应用程序

描述已自动生成]

2) MC_TorqueControl有一个intorque的参数，为了得到这个输出位，需要设置以下参数；
· 选择对应驱动器的Drive Manager/Service function/Process data，（步骤①）
· 将P-0-0024的参数改为P-0-0040，将P-0-0025的参数改为12
[image: 图形用户界面, 文本, 应用程序

描述已自动生成]
3) 更改参数以保证电机轴从位置模式切换到扭矩模式的平滑过渡；
· 打开Enc和Drive的补偿功能
[image: 图形用户界面

描述已自动生成]

4) 用PLC代码进行扭矩控制
[image: 图形用户界面, 文本

描述已自动生成]
[bookmark: _Toc393663183][bookmark: _Toc88480349]常见问题
1. AX5000做扭矩控制不需要另外切换到扭矩模式了吗？     
不需要，在做完以上配置后，MC_TorqueControl功能被触发后会自动把电机平滑的从位置模式切换到扭矩模式。同时也可以返回位置模式，在线切换，十分方便。

2. 扭矩模式下怎么让电机停止转动？   
MC_STOP

3. AX8000支持这个功能吗？     
当然支持，设置方法类似

4. 第三方电机可以使用MC_TorqueContril这个功能块来进行扭矩控制吗？     
当然可以，只要第三方电机有类似的PDO，都可以实现这个功能。    
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请用微信扫描二维码
通过公众号与技术支持交流

	倍福官方网站：
https://www.beckhoff.com.cn
在线帮助系统：
https://infosys.beckhoff.com/index_en.htm

	
	倍福虚拟学院：
https://tr.beckhoff.com.cn/


	
	招贤纳士：job@beckhoff.com.cn
技术支持：support@beckhoff.com.cn
产品维修：service@beckhoff.com.cn
方案咨询：sales@beckhoff.com.cn

	
	



image2.png
NC

Switching operation
mode of AX5

AXS

Taking care of
velocity limitation

Providing
torque command





image3.png
General EtherCAT DC  Process Dats Startup Sof - Online Onfine Drive Manager

R e
PR L -
e x| e ——————
7 o
e setings
Tt on Name e sevite =1
Sofry opion
Oispoy Renore|
Oighal 10
Wt vindov
& Chavnel A
& Confiurton ATecuor W =
Aot for rces Ot Pt P Ot
Motor and Feedback
$ 1 G 1 e €101 T) 5005 Do asmver
cams 12 Gom 2dogosc €201 3003 Posan ek 1 ok o
process Daa/Operaion s 2085 Foowng e
T Conroter overvew T
Vi contol S50 e v e || w
38008 o e oo e
robe it 500 R e e
e vesion | dive o | |S0013 P o Toepmve «
38015 Vo echas: Svae el
Farameter it SE0EE Koo e v
& Senics functions 80T e
t S50 ety
& Disgnosics 35035 Bk voge
50 B s
3558 Woartempmnre -





image4.png
Tree x
& Device
Device settings
Pover management
Safety option
Display
Digital 110
Watch window
& Channel &
& Configuration
& Motor and Feedback
9 Scaling and NC.

& Contraller overview
Vf control
Probe urit
Error reaction / drve halt
Parameter st

& Service functions

& Diagnostics

Setvalue
1 poscfoodbck 11agless





image5.png
Tee x

& Device
Device settings

& Contraller overview
Vf control
Probe urit
Error reaction / drve halt
Parameter st

& Service functions

& Diagnostics

Setvalue
1 poscfoodbck 11agless





image6.png
Tree x
& Devce

Device setings

Power management

Safety option

Disply

Dighal 10

Watch window
< Chamnel &

& Configuraion
& Motor and

Vi control
Probe unit
Error reaction / drive hat
Parameter st

5 Service functions.

& Diagnostics

[ ————————gp=.
—

R i |
s s et e | I
o ®

bl | S
s

T o e £ T —

oo LA S

£ S Sh e

oo e

S (B o
s e

S

RS | o





image7.png
4 B Device 1 (EtherCAT)

Image
Image-Info
2 SyncUnits
 Inputs
W Outputs
B InfoData
=« Drive 1 (AX5103-0000-0214)
PR
1 Drive status word
1 Position feedback 1 value (motor
1 Following distance
1 Torquefforce feedback value
4 DT
B Master control word
¥ Position command value
B Torque/force command value
B Low velocity limit value
B High velocity limit value
b WeState
b B InfoData

Axis Cyele Time / Access Divider

Divider:

Modulo:

ED o

1

o

[2] cycle Time ms):

0 #2o

EED

| Clear |




image8.png
e %
=
e seivg:
Ponrmarsgerert
Seetyapion
Oy
"y
Wathvindew
oA
& Caruaton
s oo sk
> Scsing s NC pramete
reces DuCperaion
 Conectrcenien
Vsl
Probeurit

E——

Framsesaiz]  Oounoms (s st
o Nome At st it
ron AT e dbcsn 0 N
P S AT dro st OCmaiont
re2 Toe bl e AT Soei "
Toestidte Wi i Soxig "
Pt e st 73000
S

Poum Soummes

sroma Jreepar—

s pom [romsare
Pous) [y
rou Toeltmioreskcmmt £ -
Pouss Crpmirtatpn ez
Poust Grigm et et
Potss B 20 s
pos Moo e s £ o
Pt Sttt ) i
Pt Mo comisin i«
Pouss bk et gl s X

= pode) [ty
Pous Mt e 7ot “ls




image9.png
re—
P et

e
e
5o
A leee
> @ RiTe

it D





image10.png
Options.ManualTorqueStartValue \4 := Axis.NcToPlc.ActTorque;

Options.EnableManualTorqueStartValue = TRUE;
T Control ( . . . .
- Dﬁ::mr?s, Execute: switch operation mode of AX5 automatically into torque-mode
Execute:= bTorqueCtrl,
Relative:=

Toraue e cTurque, Torque: Command Torque [%)]

TorqueRamp:= 100,

VelocitylimitHigh:= 150, TorqueRamp: change rate of Command torque [%/s]

VelocityLimitLow:= -150,

BufferMode:= ,

Options:= Options, VelocityLimitHigh: pos. speed limitation within torque mode[NC velocity unit]
InTorque=> ,

Busy=> ,

Active=> , VelocityLimitLow: neg. speed limitation within torque mode [NC velocity unit]
CommandAborted=> ,

Error=> ,

Errorld=> );
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