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如何更改凸轮曲线对称性(TwinCAT 3)
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	摘  要：
一般的曲线（如Polynom5曲线）都是一半距离加速，后一半距离减速。在一些特殊的应用场景可能不需要完全对称，他们需要前半段加速快，后半段慢，或者相反。在TwinCAT 3 Motion Designer里选Polynom5曲线时，有个参数Symmetry可以修改曲线的对称性，以实现这个需求。本文将介绍如何在TwinCAT中里修改这个参数。
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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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[bookmark: _Toc161154318]软硬件版本
[bookmark: _Toc161154319]倍福Beckhoff
[bookmark: _Toc161154320]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: _Toc161154321]控制软件
笔记本和控制器都是基于TwinCAT 3.1 Build 4024.7版本
[bookmark: _Toc161154322]操作步骤
[bookmark: _Toc161154323]通过TE1510设置
1 Function只能选Rest ---Rest插补类型，如MOTIONFUNCTION_POLYNOM5；
2 Symmetry修改范围只能在0.00001到0.99999之间；
3 如果把Symmetry改为0.2，前半段位置加速快后半段减速慢；
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4 如果把Symmetry改为0.5，前半段位置加速和后半段减速一样时间；
[image: 图片包含 图形用户界面

描述已自动生成]
5 如果把Symmetry改为0.8，前半段位置加速慢和后半段减速快。
[image: 图形用户界面

中度可信度描述已自动生成]
[bookmark: _Toc161154324]通过PLC程序修改参数
在做凸轮描点的时候：
astZAxisCamTableValueDrive[1].FunctionType:=MOTIONFUNCTYPE_POLYNOM5;
astZAxisCamTableValueDrive[1].SlaveJerk:=0.1;
详见下图：
[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: _Toc161154325]Symmetry与SlaveJerk的关系
经过测试Symmetry=0.5+SlaveJerk。
SlaveJerk的范围在（-0.5 — 0.5）之间。
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astzaxisCamTableValueDrive[1].PointIndex
astzaxisCamTablevalueDrive[

astzAxisCamTableValueDrive [1].SlavePos: =stRobotPos. raAxisPickUpPosition;
astzAxisCamTableValueDrive [1].SlaveVel
astzaxisCanTableValueDriyalll Slaved

astzAxisCamTableValueDrife [1].Slavederk:=0.1;

astzAxisCamTableValueDrive [2].PointIndex:=2;

astzaxisCanTablevalusDrive[2] .RelIndexNextPoint:=1;

astzAxisCamTableValueDrive [2] . FunctionType : <MOTTONFUNCTYPE_POLYNOMI;
astzAxisCamTableValueDrive [2] . PointType : SMOTIONPOINTTYPE motion;
astzaxiscanTablevalusDrive[2] .MasterPos:=rPickTime;

astzAxisCamTableValueDrive [2].SlavePos: =stRobotPos. r2AxisPickUpPositiontraPickieight;
astzAxisCamTableValueDrive [2].SlaveVelo:
astzaxisCanTableValueDrive[2] .Slavedce:
astzAxisCamTableValueDrive [2].Slaveder!
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