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T3运动控制程序简化方法
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	摘  要：
运动控制的功能块较多，应用时还需一个一个声明，且在程序中应用，程序量占符比较大。为了简化运动控制，特此做了运动控制程序简化方法。该程序旨在提供方法，适用于简单的PTP运动。
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[bookmark: _Toc113020109]软硬件版本
[bookmark: _Toc113020110]控制器硬件
嵌入式控制器：CX2020-0120
[bookmark: _Toc113020111]控制软件
笔记本和控制器都是基于TwinCAT 3.1 Build 4024.29版本
[bookmark: _Toc113020112]准备工作
为了达到测试的便利性，本测试程序只是基于倍福的虚拟轴，对于实轴效果一样。
[bookmark: _Toc113020113]操作步骤
简化轴控制的方法，主要途径是将常用的MC功能块进行封装，相当于再封装一个FB功能块，用户在使用时，只需声明调用该功能块。优化的过程中，本程序的另外一个方法是将轴控制，转化为变量对象控制，那么用户在实现功能时，只需对变量进行控制和变量状态调用。使得程序的封装性更好，只要内部封装好，不懂运动控制的客户，也可以进行逻辑的编辑。
本测试程序是基于常用的PTP控制，对于用户自己想拓展的变量或接口，用户可以在此基础进行拓展，以便达到功能。
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程序接口就是一个轴变量和一个结构体，结构体里面就是控制轴过程中用到的参数变量。3.2中将展示出来。
[bookmark: _Toc113020115]stMC_IO结构体
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其中需要注意“bResult_Done”信号，在速度模式时运动完成是没有Done信号的。所以在用速度模式时，判断轴运动完成可以用“bResult_Moving”去判定。
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简单做了一个调试界面，便于测试。
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