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BECKHOFF NCI 平面插补&工作台旋转跟随

	
摘  要： 客户希望在旋转的平台上写字，进行平面插补轨迹控制并实现工作台旋转跟随
假如工作平台是静止的，采用NCI内核就可以轻松实现在平面上写字，直接导入字对应的G代码，运行NCI对应的程序即可。
  但假如工作平台是旋转的，那么我们就需要创建两个虚轴Xvirtual和Yvirtual，然后根据两个虚轴的位置，来计算出G代码中点位的角度AngleOriginal和对应的半径Radius,然后读取出平台实时的角度AngelDelta。再通过合成的角度和半径，计算出实际的X/Y的合成坐标。通过PTP内核提供的外部设定点功能MC_ExtSetPointGenEnable和MC_ExtSetPointGenFeed来最终控制XY轴的运动。
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	1
	BECKHOFF工作台跟随路径插补.rar
	程序
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	BECKHOFF工作台跟随路径插补
	视频
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[bookmark: _Toc27746199]软硬件版本
[bookmark: _Toc27746200]倍福Beckhoff
[bookmark: _Toc27746201]控制器硬件
TwinCAT控制制器
工控机：C6640 带NCI内核
[bookmark: _Toc27746202]控制软件
TwinCAT 3.1 Build 4022
[bookmark: _Toc27746203]XY插补平台
X/Y轴：采用直线电机实现XY平面二维插补运动
C轴：DD马达，工作平台的旋转
采用第三方EtherCAT驱动器


[bookmark: _Toc27746204]操作步骤
[bookmark: _Toc27746205]组态NCI
创建两个虚轴，进行NCI插补通道进行轨迹控制。实轴是X/Y，连接驱动器
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[bookmark: _Toc27746206]根据虚轴位置、工作台旋转角度，计算出实轴XY坐标
XposVirtual:=XVirtual.NcToPlc.ActPos-XWPS_OFFSET;
YposVirtual:=YVirtual.NcToPlc.ActPos-YWPS_OFFSET;

Radius:=SQRT(XposVirtual*XposVirtual+YposVirtual*YposVirtual);
IF XposVirtual>0 AND YposVirtual>0  THEN
	AngleOriginal:=ATAN(YposVirtual/XposVirtual);
ELSIF  XposVirtual< 0 AND YposVirtual>0 THEN
	AngleOriginal:=pai+ATAN(YposVirtual/XposVirtual);
ELSIF  XposVirtual> 0 AND YposVirtual<0 THEN
	AngleOriginal:=ATAN(YposVirtual/XposVirtual);
ELSIF  XposVirtual<0 AND YposVirtual<0 THEN
	AngleOriginal:=-1*pai+ATAN(YposVirtual/XposVirtual);
ELSIF  YposVirtual>0 AND XposVirtual=0 THEN
	AngleOriginal:=0.5*pai;
ELSIF  YposVirtual<0 AND XposVirtual=0 THEN
	AngleOriginal:=-0.5*pai;
ELSIF  YposVirtual=0 AND XposVirtual>0 THEN
	AngleOriginal:=0;
ELSIF  YposVirtual=0 AND XposVirtual<0 THEN
	AngleOriginal:=pai;
ELSIF  YposVirtual=0 AND XposVirtual=0 THEN
	AngleOriginal:=0;
	
END_IF
AngelDelta:=RotationAxis.NcToPlc.ModuloActPos*pai/180;
Xpos:=Radius*COS(AngleOriginal+AngelDelta);
Ypos:=1*Radius*SIN(AngleOriginal+AngelDelta);
[bookmark: _Toc27746207]利用外部设定点功能控制XY运动
	fbxtSetPointGenEnable: MC_ExtSetPointGenEnable;
	fbExtSetPointGenDisable: MC_ExtSetPointGenDisable;
	fbxtSetPointGenEnable2: MC_ExtSetPointGenEnable;
	fbExtSetPointGenDisable2: MC_ExtSetPointGenDisable;

fbxtSetPointGenEnable(Axis:=X , Execute:=TRUE  );
		fbxtSetPointGenEnable2(Axis:=Y , Execute:=TRUE  );
		MC_ExtSetPointGenFeed(
			Xpos,//rExGenPostion , (*位置*)
			0,  (*速度*)
			0, (*加速度*)
			1, (*方向*)
			X );
		MC_ExtSetPointGenFeed(
			Ypos,//rExGenPostion , (*位置*)
			0, (*速度*)
			0,(*加速度*)
			1, (*方向*)
			Y );
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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

	


	
	倍福中文官网：
http://www.beckhoff.com.cn/

	
	倍福虚拟学院：
http://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





第7页 共 5页
倍福官方网站：http://www.beckhoff.com.cn    						在线帮助系统：http://infosys.beckhoff.com  		
image1.jpeg
BECKHOFF New Automation Technology




image2.png
co@dl®

Search Solution

&

>
>
>
>
12

>

- 5\}‘:

Explorer (Ctrl+)

(8] Tccom Objects
4 & MoTIoN
4 |8 NC-Task 1 SAF

NC-Task 1 SVB

2% Image
[ Tables
Objects

4 T Axes

B XVirtual
= YVirtul
R
X

Y

B XA

4 Zm NCI_Channel

GO Interpreter
-

General DXD

Qi
Q2
Q3:

Qs:

PRG_ChannelHandler [Online]

Nominal Assignment

COEDriveHome [Online]

Settings Online 3D-Online

Actual Assignment

PRG_NciOnRotation [Online]

Xvirtual ol XVirtual Clear
Wirtul V| Yirtul Clear
R v (none) Clear
(none) v| (none) Clear
(none) v (none) Clear
(none) V| (none) Clear
. |(none) v (none) Clear
(none) V| (none) Clear




image3.png
fbBuildGroupl (
bExec:= bGroupl , //bExec

nChan,

arraxis Ref[1].NcToPlc.AxisId,

arraxis Ref[2].NcToPlc.AxisId,

bGroupl AND bAxisHomeGl, p.wang

neroup
bBusy=> ,
bErr=> ,
nErrIa=> )|

nGroup[nChan-11,




image4.png




image5.png
READY

4190220 -190.220
13.181 13181

® e Edt View Tools Window Help
DEW & SMEAs(EEER4TANCO Y

d BECKHOF MCinc

(55465060055000M03)

# et paranvercexsmoon

5,100
x1s7.811
¥20.521





image6.png




image7.jpg




image8.jpeg
BECKHOFF New Automation Technology




