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	摘  要：
用户在实现回原点功能时，倍福提供了Tc2_MC2库中的MC_Home功能块，但是该功能块具有一定的局限性。随着客户需求日益剧增，倍福根据PLCOpen规范第五部分，提供了Tc3_MC2_AdvanceHoming功能块，满足客户对于回原点的各种需求，该功能块不仅适用于倍福驱动器，而且适用于第三方驱动器。本文主要讲解常用的回原点功能块，供大家参考。
关于Tc3_MC2_AdvanceHoming的应用，也提供了相关例程。主要要实现原点+限位、限位和撞击式回原点三种最常用的功能，用户可根据实际情况择其一用之。
注：例程测试时，正负限位及原点传感器均为常开点。
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	文件名
	备注

	1
	AdvancedHomeAX5000_Test20230529.tnzip
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	plcopen_motion_control_part_5_version_2.0.pdf
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[bookmark: _Toc136442438]软硬件版本
[bookmark: _Toc136442439]倍福Beckhoff
[bookmark: _Toc136442440]控制器硬件
控制制器：CX2040-0123
驱动器：  AX5201-0000-0214 v2.14(Build 0004)
[bookmark: _Toc136442441]控制软件
笔记本和控制器都是基于TwinCAT 3.1 Build 4024.29版本
[bookmark: _Toc136442442]准备工作
[bookmark: _Toc136442443]驱动器准备
从AX5201的IO(X06)上接出输入2和输入3。并添加PDO“Digital inputs, state”（P-0-0801）,以获取Input2和Input3的状态。如果有对应传感器，自行安排，可以接入IO模块，也可以接入驱动器IO。本测试Input2作为原点传感器信号，Input3作为正向限位信号。
[bookmark: _Toc136442444]功能块讲解
在实际应用中，回原点方法主要应用：原点传感器+限位、限位、撞击式回原点，如果编码器Z向脉冲，将其加进去。下面我们针对常用的回原点方法，讲解Tc3_MC2_AdvanceHoming如何去实现。
	[bookmark: _Hlk136348820]MC_StepAbsoluteSwitch
	原点+限位方式回原点

	MC_StepLimitSwitch
	限位方式回原点

	MC_StepBlock
	撞击式回原点（力矩限制）

	MC_StepReferencePulse
	回原点搜索Z向信号

	MC_FinishHoming
	回原点结束

	MC_AbortHoming
	回原点过程终止


一般应用都是回原点功能块------->寻零脉冲（如果有）-------->结束回原点（MC_FinishHoming）
[bookmark: _Toc136442445]MC_StepAbsoluteSwitch功能块
VAR
	StepAbsoluteSwitch_Ref_Signal			:MC_Ref_Signal_Ref;
	mcHomingParameter					:MC_HomingParameter;
END_VAR

MC_StepAbsoluteSwitch(
	Parameter:= mcHomingParameter, //参数，用于回原点过程中，功能块之间的参数传递
	Execute:= , //执行，上升沿有效
	Direction:= , //回原点方向
	SwitchMode:= ,// 回原点开关模式，上升沿还是下降沿等
	ReferenceSignal:= StepAbsoluteSwitch_Ref_Signal , //原点传感器信号指入
	Velocity:= , //回原点速度 
	SetPosition:= , //回完原点，设定位置值
	TimeLimit:= , //回原点超时设定，如果超时，功能块不会报警，而是输出中断信号“CommandAborted”。
	DistanceLimit:= , //回原点最长距离设定
	TorqueLimit:= , //扭矩限制设定，在执行MC_FinishHoming后会回复100%扭矩。
	PositiveLimitSwitch:= , //正向限位开关
	NegativeLimitSwitch:= , //负向限位开关
);
主要说下原点信号指入“MC_Ref_Signal_Ref”，程序中将原点传感器信号指入MC_Ref_Signal_Ref中。StepAbsoluteSwitch_Ref_Signal.Level	:=bInput2;
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下图为原点+限位回原点的示意图（正向且上升沿回原点，限位及原点开关均为常开点）。
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其中①为挡块在原点和负限位之间，②为挡块在原点传感器上，③为挡块在正限位和原点传感器之间。
注：在测试时，限位为常开点。但是在项目中，建议客户限位用常闭传感器。
[bookmark: _Toc136442446]MC_StepLimitSwitch功能块
MC_StepLimitSwitch(LimitSwitchSignal:= , )；
省略其他引脚，可参考3.1中的MC_StepAbsoluteSwitch。其中“LimitSwitchSignal”可参考3.1中的MC_Ref_Signal_Ref类型，将所需的限位信号指入，本程序是将bInput3作为正向信号指入。
例：LimitSwitchSignal.Level	:=bInput3;
下图为正向限位上升沿回原点示意图（正负限位均为常开）。
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其中①为挡块在正负限位之间回原点的过程，②为挡块在正限位上回原点的过程。
	注：测试时正负限位均为常开点，建议客户在使用时，采用常闭传感器。
[bookmark: _Toc136442447]MC_StepBlock功能块
MC_StepBlock(
	DetectionVelocityLimit:= , //探测速度限值
	DetectionVelocityTime:= , //探测速度时间 
	TorqueLimit:= , //扭矩限值，在堵转时，会基本保持该值
	TorqueTolerance:= ,//扭矩公差，堵转时扭矩波动值
);
[bookmark: _Toc136442448]MC_FinishHoming功能块
MC_FinishHoming(
	Axis:= , 
	Parameter:= , 
	Execute:= , //执行
	Distance:= , //回完原点后，再执行一段距离
	Velocity:= , //回完原点后，以该速度再执行一段距离
);
因回原点完成时，传感器触发后，电机有一个减速过程，导致坐标是一个非零值。如果想要坐标值为0，则可使用MC_FinishHoming的Distance和Velocity。在执行完回原点指令后（MC_StepLimitSwitch等），将此时的位置缓存。赋值到Distance，Distance值应该是零减去缓存的位置值。这样使用MC_FinishHoming，就可将电机回到坐标0点。
[bookmark: _Toc136442449]MC_AbortHoming功能块
执行该功能块可终止回原点过程，即使轴在回原点运行中，也可停止该轴。一般用于回原点过程异常，去终止回原点过程。

[bookmark: _Toc393663183][bookmark: _Toc136442450]常见问题
[bookmark: _Toc136442451]第三方驱动器的应用
如果是倍福的驱动器，请将功能块中的Options.DisableDriveAccess置false，如果是第三方驱动器，请将Options.DisableDriveAccess置true，例：
MC_StepAbsoluteSwitch. Options.DisableDriveAccess		:=FALSE;
用到的功能块，都要将Options.DisableDriveAccess去做处理。经测试，第三方Ethercat驱动器也适用。
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[bookmark: _Toc136442452]系统限位信号的应用
如果用Tc3_MC2_AdvanceHoming功能块去实现回原点，驱动器内部不能配置正负限位。因为Tc3_MC2_AdvanceHoming是PLC程序去实现回原点过程，驱动器内部未参与。限位可配置在MC_POWER中。实现方法如下：
MC_Power(
			Axis:=Axis_X , 
			Enable:=bEnable,
			Override:= 100,  );
IF bBusy THEN		//bBusy为整个回原点过程
	MC_Power( 
			Axis:=Axis_X ,
			Enable_Positive:=TRUE , 
			Enable_Negative:= TRUE, );
ELSE
	MC_Power(
			Axis:=Axis_X ,  
			Enable_Positive:=bLimitPositive ,//常闭
			Enable_Negative:= bLimitNegative,  );
END_IF
	用MC_POWER去实现限位功能，用户要自行去实现限位报警程序。
[bookmark: _Toc136442453]功能块中Done信号的应用
因为功能块中的Done完成时间很短，在时序控制时无法检测到，那么我们可以将功能块的Execute信号在Done完成后再置false。如果Execute一直为True，那么完成后，Done信号也一直为True。
[bookmark: _Toc136442454]扭矩反馈信号的链接
因为在执行动作的功能块中有扭矩限制（TorqueLimit），所以要将驱动器的实际扭矩值链接到
Axis--Drive--Inputs--In---nDataIn3---nDataIn3[0]。如下图。如果驱动器内无扭矩反馈，在回原点的时候会导致不安全，但是也可以实现，除了MC_StepBlock无法实现。
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[bookmark: _Toc136442455]回原点完成信号的判定
有两种方法可实现回原点完成信号的判定。
A、 从StateDWord中获取
Axis_X.NcToPlc.StateDWord.1
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B、 从Status中获取
Axis_X.ReadStatus();
Axis_X.Status.Homed；
系统回完原点，都会将AB中的回原点状态位置true。
[bookmark: _Toc136442456]功能块的调用
如果时序控制，用CASE语句去写回原点功能时，请将Tc3_MC2_AdvanceHoming功能块至于CASE外，让每个周期都去调用对应功能块。因为每个功能块有个Parameter，这个是每个周期都要给其他功能块传参数。具体可参考例子。
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TYPE MC_Ref_Signal Ref :
STRUCT
SignalSource : E_SignalSource :

SignalSource Default;

TouchProbe  : E_TouchProbe  := PlcEvent;
Level + BOOL;

END_STRUCT

END_TYPE

Name Type Description

SignalSource E_SignalSource Optionally defines the signal source, ifit can be selected via the controller. In many cases the signal source is
permanently configured in the drive and should then be set to the default value SignalSource_Defaui.
(Cf. E_SignalSource Te2_MC2 library documentation)

TouchProbe E_TouchProbe Defines the latch unit (probe unit) within the encoder hardware used.

(Cf. E_TouchProbe Te2_MC2 library documentation)

Level BOOL (e current signal state of the sensor must be transferred here.
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Options. ST_Home_Options4 | DisableDriveAccess: set to FALSE for Becknoff drives, usually to TRUE for thi I

EnableLagErrorDetection: in the step functions the lag erfor detection is switched
offin order to ensure a smooth referencing process. If it would be purposeful to keep
the Iag error detection active in an application, this can be achieved by setting this
flag.
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Data Def.
No | type Byte | Bit | range | Variable name Description
1 [untaz fo3 |- |- nStateDWord Status double word
See detailed description as well

0 o1 | Operational Operational i is ready for operation

1 |01 | Homed Comes J | Axis has been referenced’ homed (*Axis calibrated

2 |01 | Nothoving NotMoving s is logically stationary (*Axis not moving")

3 | o1 | inPosionArea InPositionArea i is in position window (physical feedback)

4 | o | inTargetPosition InTargetPosition s is at target position (PEH) (physical feedback)
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