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第三方伺服工作在CSV模式时NC轴的配置方法
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	摘  要：
在使用TwinCAT软件控制标准CiA402协议的EtherCAT伺服时使用TwinCAT软件NC自带的运动控制指令控制伺服，此时伺服驱动器一般工作在CSP/CSV/CST模式。最常见伺服驱动器工作在CSP模式，轨迹规划运行在TwinCAT软件，位置环速度环电流环运行在伺服驱动器中。该模式下速度波动较大，需要极度平稳的速度需要采用CSV模式。
本文讲述的是伺服驱动器工作在CSV模式，此时轨迹规划和位置环均运行在TwinCAT软件，速度环电流环运行在伺服驱动器中。为了简化文字描述，本文采用图文结合的方式介绍伺服工作在CSV模式时的NC轴配置方法。
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[bookmark: _Toc99799053]软硬件版本
[bookmark: _Toc99799054]倍福Beckhoff
[bookmark: _Toc99799055]控制器硬件
TwinCAT控制制器，PC或者EPC，包括：
嵌入式控制器：CX5020-0125（IMG版本：CX1800-0411-0007 v3.92）
工控机：C6xxx、CP2xxx、CP6xxx等
[bookmark: _Toc99799056]控制软件
TwinCAT 2.1 Build 2305
TwinCAT 3.1 Build 4024
[bookmark: _Toc95317963][bookmark: _Toc99799057]第三方伺服
[bookmark: _Toc95317964][bookmark: _Toc99799058]伺服硬件型号
汇川IS620N （编码器脉冲数1048576）。
[bookmark: _Toc95317965][bookmark: _Toc99799059]第三方伺服要求
支持标准CiA402协议。
0x6060模式支持CSP/CSV。
[bookmark: _Toc99799060]准备工作
[bookmark: _Toc99799061]网络接线
将伺服和控制器用网线连接。
1.1. [bookmark: _Toc95317968][bookmark: _Toc99799062][bookmark: _Toc393663173]EtherCAT设备描述文件
将汇川伺服03024278-IS620N-Ecat_v2.6.8.xml文件放在TwinCAT安装路径下，具体为：
TC2路径: C:\TwinCAT\Io\EtherCAT
TC3路径: C:\TwinCAT\3.1\Config\Io\EtherCAT
[bookmark: _Toc99799063]操作步骤
1.2. [bookmark: _Toc95317970][bookmark: _Toc99799064]扫描硬件
步骤1：扫描硬件，在Startup启动列表中添加0x6060:00对象，将其值设置为9，即伺服工作在CSV模式。在ProcessData中设置伺服的PDO对象，CSV模式时必须使用的对象有：控制字0x6040，目标位置0x607A，目标速度0x60FF，状态字0x6041，位置反馈0x6064。也可根据需要添加错误代码0x603F，速度反馈0x606C，实际扭矩0x6077，最大扭矩0x6072（此参数可以用来对伺服扭矩进行限制输出）。

[image: ]
步骤2：将硬件轴关联到NC轴。
[image: 图形用户界面, 应用程序, Word

描述已自动生成]
1.3. [bookmark: _Toc95317971][bookmark: _Toc99799065]设置位置量纲电子齿轮比
步骤3：设置位置量纲，根据编码器脉冲数、减速比、输出轴的量纲计算ScalingFactor。
[image: 图形用户界面, 应用程序

描述已自动生成]
步骤4：伺服工作在CSV模式时，位置环的参数需要在TwinCAT中调整，所以将NC-Controller类型更改为Position controller PID (with Ka)或者Position P and Velocity PDI controller(Torque)均可。
[image: 图形用户界面, 文本, 应用程序, 电子邮件

描述已自动生成]
[bookmark: _Toc95317972][bookmark: _Toc99799066]设置速度量纲
步骤5：位置量纲设置好之后，需要设置速度量纲，一般伺服厂家可以提供此参数，其对应的单位默认为弧度，如果此参数可直接获得则直接跳到步骤7。如果伺服厂家无法提供此参数，也可通过实际测试计算获得，将下图中的Kv参数设置为0（仅运行速度环，以测试获得准确的速度量纲），Tn参数设置为0.2s，此时0x6072:00 MaxTorque值设置为3000，不限制扭矩。
[image: ]
步骤6：如果伺服厂家不能提供速度环ScalingFactor，可以给定伺服一定速度，计算实际速度和给定速度之间的比例，即给定速度/实际速度。将计算的比值作为速度环的ScalingFactor填写到步骤7中对应的参数中。
[image: 图形用户界面, 图表

中度可信度描述已自动生成]
步骤7：填写OutputScalingFactor（Velocity）参数，然后返回步骤6，再次验证实际速度和设定速度的比例，直至比例关系为1:1。
[image: 图形用户界面, 应用程序

描述已自动生成]
1.4. [bookmark: _Toc95317973][bookmark: _Toc99799067]调整PID
注：如果第三方驱动器工作在CSV模式，位置误差由内部计算，也就是由NC计算。在此情况下位置误差不参与计算，所以驱动器反馈一直是0。
步骤8：以上步骤完成之后，则量纲校准工作完成。接着可根据实际工况调整PID参数以达到预期的速度和定位动态响应性能。调整原则Tn 先设置为0，Kv逐渐增加，直至出现震荡，然后Kv降低至90%，适当的增加Tn数值，达到预期的效果。此步骤为了保证使用MC的定位指令能匹配实际的机构快速的响应定位需求。
[image: ]
步骤9：根据PID调整的实际效果，还可以调整死区时间。一般默认为4个PLC周期。
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