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	摘  要：
本文介绍了两种方法来配置XTS项目并模拟。
第一种方法是：用XTS TOOL来进行配置。这种方法较为简单，也是推荐用这种方式来添加。
第二种方法是：手动添加object方式。缺点是手动配置较为复杂，模块多了容易出错。优点是，懂得手动配置方法后，后期如果只有微小变化的时候，比如想只想加一个动子的时候，不用再去运行一次配置软件。
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[bookmark: _Toc64557667][bookmark: _Toc65660232]软硬件版本
[bookmark: OLE_LINK3][bookmark: OLE_LINK4]文章测试功能所用测试环境：
测试电脑版本：
Windows：win10 64位。
TwinCAT：3.1.4024.7




[bookmark: _Toc65660233]Ethercat硬件添加
目标项目如下，首先进行硬件添加。后面两种方法都是以此为基础进行配置。
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1. 新建device，然后新建motor module模块AT2001-0250，sensor line模块AT2001-5250
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2. 添加完如下
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[bookmark: _Toc65660234]XTS TOOL方式进行配置
1. 打开XTS TOOL window
[image: ]
2. 新建一个xts task
[image: ]
3. 新建part以及添加part中对应的硬件模块
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4. 新建导轨，is closed表示是不是闭环，如果是个环形轨道，那么想要一直转圈的，要把is closed勾上
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5. station这里是添加工站信息的功能，可以设定工站在XTS中的哪个位置。目前没有工站所以就不添加了（添不添加都不影响等会的使用）
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6. 添加两个动子，动子的参数可以自己设置颜色设定哪个是source源参数，然后再parameterset这里是目标，这样以后如果需要配置相同参数的动子多了，只要调好一个动子的参数，就能直接复制给别的动子了
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7. 然后就添加完成了
[image: ]

8. 这样之后，项目就会自动添加完成了
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9. 如果要仿真运行，记得把device diable 以及记得这里改成simulation
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10. 如果是带实物的话，XTS的task需要设置成250us
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[bookmark: _Toc65660235]手动配置添加XTS项目
1. 新建一个task 250us
2. 新建一个TcCOM object
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3. object中改成simulation
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4. 设置动子宽度，AT9011_0050是50mm
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5. 新建三元素，xtstrack轨道，xtspart电机模块，xtsmover动子
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6. 轨道中修改，是否是闭环，是否包括侦测，以及电机模块的objectid
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7. 电机模块中选定对应的motor模块id和内置sensor模块id， 以及模块的序号（从0开始计数）
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8. 别忘记电机模块需要绑定task
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9. 添加动子
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10. 绑定task
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11. 绑定track的objectid和part的objectid，一定要设置仿真时动子初始位置，（动子位置是以中间为位置，所以初始位置不能为0，为0的话还有另外一半就在导轨外面了）
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12. 新建两个NC轴，NC轴中添加standard softdrive
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13. softdrive需要绑定xts task
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14. 绑定IO到softdrive
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15. 绑定inputpointer到mover的object里的变量
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16. 激活配置，然后打开XTS viewer
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