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TwinCAT 3通过电机单圈编码器保存绝对位置
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	摘  要：
对于电机反馈形式选择，现在大多选择多圈绝对值编码器方式，结合TwinCAT灵活的寻原点方式，可以实现不同场合下的应用；但对于电机运动不会超过单圈的情况，每次上电又不想进行寻原点操作，这时候就可以选择单圈绝对值的电机反馈形式，并且配置起来也很简单，但由于结合Enc中的参考系统设置，可以使NC针对单圈绝对值编码器实现更复杂功能，因而本文只介绍参考系统默认增量类型，其他类型在关于参考系统设置文档中详细描述。

	附  件：
	序 号
	文件名
	备注

	
	
	

	
	
	

	
	
	

	
	
	




	历史版本：
	
	
	

	
	
	

	
	
	

	
	
	

	
	
	




	
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。



	参考信息：







[image: ]




第6页
目  录


1.	软硬件版本	3
1.1.	倍福Beckhoff	3
1.1.1.	控制器硬件	3
1.1.2.	控制软件	3
2.	准备工作	3
2.1.	网络接线	3
3.	操作步骤	3
3.1.	设置驱动器工作模式	3
3.2.	更改驱动器的单圈位和多圈位置设置参数	4
3.3.	更改NC中参数设置	5
3.4.	运行效果	6
4.	常见问题	9
4.1.	驱动器工作在位置模式	9



[bookmark: _Toc130543776]软硬件版本
[bookmark: _Toc130543777]倍福Beckhoff
[bookmark: _Toc130543778]控制器硬件
工控机C6015-0010
Ethercat耦合器EK1100
伺服驱动器EL7201-0010
伺服电机AM8111-0F10-0000
[bookmark: _Toc130543779]控制软件
笔记本和控制器都是基于TwinCAT 3.1 Build 4024.7版本
[bookmark: _Toc130543780]准备工作
[bookmark: _Toc130543781]网络接线
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如图所示，调试笔记本通过网口和C6015-0010的下网口连接，更改两个网卡在一个网段，添加ads路由；C6015-0010的上网口和EK1100的上网口连接，通过将C6015-0010的上网口安装Ethercat驱动，然后可以实现C6015-0010和EK1100之间走Ethercat协议；EL7201-0010挂在EK1100后面；AM8111-0F10-0000通过OCT电缆和EL7201-0010连接。
[bookmark: _Toc130543782]操作步骤
[bookmark: _Toc130543783]设置驱动器工作模式
文档测试时，所设置的驱动器工作模式为速度模式，并且对应需要修改NC-Drive-Output Scailing Factor（Velocity），并且需要注意，更改操作模式后，由于对应驱动的PDO变量更新，因而所有在NC中设置的参数将丢失，需要重新设置新的参数。
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[bookmark: _Toc130543784]更改驱动器的单圈位和多圈位置设置参数
设置EL7201-0010单圈位为20位，多圈位为0位，即EL7201-0010反馈回NC的位置值为0~2^20。经过实际测试，只要多圈位为0位，单圈位可以随意设置，比如例子里只要比电机编码器的18位要多，不损失精度即可。
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[bookmark: _Toc130543785]更改NC中参数设置
设置NC中Scailing Factor分子为360度，Scailing Factor分母为2^20，即1048576个脉冲，Modulo Factor模值设为360度，Encoder Mask编码器掩码设为0xFFFFF，Encoder Sub Mask编码器子掩码设置0xFFFFF，Reference System参考系统设为Increment增量型。
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[bookmark: _Toc130543786]运行效果
通过NC-Online调试界面进行操作，轴上使能后，点动轴到单圈范围内的一个位置，然后记录下来。
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	激活程序，然后观察轴位置。
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轴上使能后，点动轴到单圈范围内的另一个位置，然后记录下来。
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给控制器和驱动器同时下电，然后再上电，观察轴位置。
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多次实验发现，确实能够保存电机单圈编码器的绝对位置值。注意，由于该电机没有抱闸，因而在激活配置，或者驱动器下电后，轴下电抱闸会有小幅晃动，属正常现象，因而位置值不会完全一致，但由于电机也动了一下，因而该值还是能反映实际电机位置。经反复测试，可以保存0到一圈范围，即针对例子中可以保存0-360度范围。经反复测试，如果单圈位占满32位，多圈位为0，则可以保存正负半圈位置。
[bookmark: _Toc393663183][bookmark: _Toc130543787]常见问题
[bookmark: _Toc130543788]驱动器工作在位置模式
对于某些场合，比如需要位置环在驱动器中，以达到更高的控制效率，驱动器必须工作在位置模式下，这时也可以使用NC保存电机的单圈编码器位置值。
首先，更改驱动器的操作模式为位置模式。
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	然后设置驱动器单圈位参数为32位，多圈位参数为0位。
对应更改NC中的参数设置，其中Enc-Para-Scailing Factor Numarator分子设置为360/（）= 0.00000008381903171539306640625，Scailing Factor Denominator分母设置为1，Modulo Factor模值设为360度，Encoder Mask编码器掩码设为0xFFFFFFFF，Encoder Sub Mask编码器子掩码设置0xFFFFFFFF，Reference System参考系统设为Increment增量型。
	按照驱动器在速度模式下的操作，多次手动控制轴到单圈位置范围内，然后多次激活，下电上电驱动器进行试验，发现也是可以保存电机单圈编码器绝对位置值的。并且经过反复测试，单圈位和多圈位必须分别是32和0，才能实现正常保存正负半圈，即正负180度/360的范围。
	并且通过测试ax5000的单圈编码器，发现和el72的保存方式不同，单圈位和多圈位的设置，以及csv或者csp操作模式设置，都不会对单圈保存造成影响，但保存范围有区别，保存的是0-1圈，即0-360度/360度。
	进一步扩展，对于ax5000和el72的多圈编码器，都是可以保存正负2048圈，同样，跟掩码子网掩码以及操作模式设置没有关系。
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