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	摘  要：
使用多圈绝对值编码器的电机进行单向旋转，反馈超出一定范围后会溢出，从而断电重启后会发生位置突变，以下是处理溢出的简易方法，供参考。
本文默认读者熟悉TwinCAT 3操作，个别操作不截图细写。
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[bookmark: _Toc157441310]软硬件版本
[bookmark: _Toc157441311]倍福Beckhoff
[bookmark: _Toc157441312]控制器硬件
IPC C6930-0050
伺服驱动器EL7201-0010
伺服电机AM8111-0F20-0000
[bookmark: _Toc157441313]TwinCAT版本
开发环境：v3.1(Build 4024.44)
运行环境：v3.1(Build 4024.44)
工程文件：v3.1(Build 4024.44)
[bookmark: _Toc157441314]准备工作
[bookmark: _Toc157441315]接线
[bookmark: _Hlk130543296][bookmark: _Hlk130543279][image: 图片包含 电脑, 游戏机, 桌子, 电路

描述已自动生成]                            
如图所示，调试笔记本连接IPC C6930-0050，C6930-0050通过EK1100连接EL7201-0010，EL7201-0010带AM8111-0F20-0000。
[bookmark: _Toc157441316]操作步骤
[bookmark: _Toc157441317]扫描硬件
连接路由，切换到配置模式，扫描IO，自动生成并关联NC轴。
[bookmark: _Toc157441318]设置参数
设置的驱动器工作模式为位置模式。如下图，设置后激活程序。备注，若测试中出现跟随误差报警，可调电机增益，或关闭跟随误差检测（仅实验测试时）。
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设置NC参数，如下图，设置后激活程序。
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检查NC参数，不一致则改正。
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[bookmark: _Toc157441319]Demo程序说明
[bookmark: _Toc157441320]功能使用说明
如下图，在MAIN()中，fbMutliTurnsEncoderCount() 是上电处理编码器溢出功能，fbSetPosition() 是设置原点功能，程序最后说明初始化完成标记位。程序运行时，开始计时1秒，时间到达后触发功能块fbMutliTurnsEncoderCount()。功能块正常运行后，NC位置值得到设置。功能块User_Pulse_2s()是±5s的脉宽波形调制。功能块fbWritePersistentData()是触发保存PersistentData。
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[bookmark: _Toc157441321]处理编码器溢出功能
使用方面，如下图，需要根据反馈数据类型对Feekback1_UDINT 或 Feekback2_DINT 进行变量链接，两者选一即可。bExecute 是执行信号。refAxis 是引用型指针，输入对应轴结构体。eDataTpye 是枚举体，根据驱动反馈数据类型选择。
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原理方面，如下图，以反馈类型是DINT为例，编码器反馈总范围是±2^31，编码器溢出边界在±1/2 * 2^31。考虑到掉电后，编码器可能被移动，则把断电前的NC位置值，以及对应的编码器反馈值记录（使用PersistentData）。重上电后，比较新旧数据，算出移动的脉冲值DeltaFeedback。最后算出当前的真正NC位置值，且开始记录当前数据（PersistentData）。
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[bookmark: _Toc157441322]使用PersistentData做掉电保持
本机测试IPC，使用固态硬盘存储数据，读取次数几乎不受影响，且不带ups，故使用功能块fbWritePersistentData() 进行每5秒保存一次数据，如下图。若实际应用中有ups或NOVRAM，则推荐使用更为适合的方式。
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[bookmark: _Toc157441323]测试
如下图，实际反馈已经超过1/2 * 2^31，把bTest置FALSE后，重启。
[image: ]




重启后，位置已经发生突变，如下图。
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bTest置TRUE后，位置正常，如下图。
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在断电情况下，把电机从溢出脉冲（当前状态）手动转动到不溢出的脉冲数内（小于1/2 * 2^31），重启后，电机定位到零位，跟实际位置有对上。
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Symbol
Position

# MAIN.stAXis. bEnable
# MAIN.stAXis.bMoveAbs
# MAIN.stAXis.rPosition
# MAIN.stAXis.Velocity
# MAIN.StAXis bResetAXis
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