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	摘  要：
在倍福虚拟学院当中有不少关于凸轮齿轮的案例。但大部分例程都有其局限性和特殊性。在2024年的工业博览会中，倍福中国有一块五齿轮展板。通过电子凸轮和电子齿轮，可以实现不同的运动控制效果。而在TwinCAT3当中，支持强大的面向对象编程功能。利用好OOP强大，灵活的特点，我们可以利用模板程序的概念去制定自己的项目框架。单论电子凸轮和电子齿轮都不够新奇，该文档旨在帮助读者利用好面向对象编程，同时灵活运用电子凸轮齿轮完成不同的工艺流程。
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[bookmark: _Toc144109057][bookmark: _Toc144200232][bookmark: _Toc177212114]软硬件版本
[bookmark: _Toc144109058][bookmark: _Toc144200233][bookmark: _Toc177212115]控制硬件
编程电脑（Windows11专业版）、CX9020控制器、EL7211模块*5、AM8111-0F20-0000电机*5、五个齿轮工件、如图：
[image: ]
可以看到、齿轮1、3、5有八个齿、而2、4只有六个齿。也就是说，齿轮2、4在特定角度下：1、3、5可以以任意角度进行旋转。运行的效果见附件中的MP4文件。
（注：例程中自带一个PLC HMI界面，如没有硬件可以通过HMI直接进行仿真效果演示）



[bookmark: _Toc144109059][bookmark: _Toc144200234][bookmark: _Toc177212116]控制软件
TwinCAT3（文档测试版本为v 3.1.4024.59）、GearMotionBaseApplication.library（库文件版本为v2.0.0.1）

库文件免责声明：
· 使用此版本的库是免费的。
· 客户有责任检查并决定该库和提供的功能是否适用于他的特定应用。
· 该库按原样提供，既不是TwinCAT3的一部分，也不是Beckhoff Automation直接支持的。
· 使用该库是客户自己的风险。
· 不保证该库和与该库一起提供的源代码是完整或准确的。
· 在任何情况下，作者或Beckhoff Automation对由于使用该库而引起的错误和/或遗漏不负任何索赔、损害或其他责任。
· 不能指望对该库的维护、支持、增强或修改，以及对该库或TwinCAT3的更新或与库的更新兼容性的期望权。
· 如有反馈或问题，请联系yang.yu@beckhoff.com.cn。
· 倍福中国或库文件作者未经明确授权，禁止复制、分发和利用此库或其部分，以及向他人传达其内容，对其进行未经授权的传播将受到追究赔偿责任。
· 在授予专利、实用新型或设计的情况下，保留所有权利。 




[bookmark: _Toc177212117]库文件GearBaseMotionApplication框架介绍
该库文件是以面向对象编程的方式编写的框架。主要包含了各个对象需要遵循的方法、属性规范。以该库文件为基础所编写的上层代码，必须按照库文件当中接口的规范进行应用。这样一来，能保证标准化、一致性。从而更好的进行标准、灵活地项目开发。如读者对面向对象不是特别了解，不用特别关注这一章。直接进入第三章进行使用即可。但是，即使是使用，也需要有OOP当中功能块、方法、接口的基本认知。
（详情见：课程： TC3_OOP 面向对象编程入门 | 倍福虚拟学院 (beckhoff.com.cn)）
[bookmark: _Toc177212118]I_Base、I_Runtime
I_Base是项目中所有接口的父类接口，它拓展了TwinCAT当中的一个底层接口__SYSTEM.IQueryInterface，作用只是为了确保后续的所有接口能够使用指令__QueryInterface进行接口的识别以及接口与接口之间的转换。（如需了解指令详情、见：https://infosys.beckhoff.com/content/1033/tc3_plc_intro/2529176459.html?id=8921520647493442581。或虚拟学院：https://tr.beckhoff.com.cn/mod/resource/view.php?id=2945）。
I_Runtime则是规范了功能块实例所需要通过PLC Task循环运行的周期性方法，代替了传统编程当中功能块的实例调用。也就是说把需要循环调用的代码从原本功能块的程序编写区域，放到Cyclic方法当中。使用时，如：fbGettime(); 替换为fbGettime.Cyclic();。


[bookmark: _Toc177212119]I_Axis
该接口为所有后续应用功能块当中，轴对象的接口。底下包含了轴对象的很多方法，使能、点动、绝对定位、停止、复位、电子齿轮耦合、解耦、电子凸轮耦合、解构等等：

[image: 图形用户界面

中度可信度描述已自动生成]

我们可以设想一下：I_Axis是轴对象功能块实例的接口。接口制定了规范，而功能块实例内通过编写的具体代码，完成具体的动作。当接口指向实例后，我们可以通过接口的方式来实现我们想要的工艺效果，而完全无需关注其指向的功能块实例当中，程序究竟是怎么运行的。

[bookmark: _Toc177212120]I_GearHome
该接口为项目当中齿轮进行特殊相位回原的接口。对于齿轮来说，视觉效果上来看是没有0位置这个说法的。只有同一相位的需求。也就是齿轮的外观位置和原的时候一致。这样才能进行后续，耦合一起运动的工艺流程。针对这一需求，例程指定了一个接口I_GearHome：

[image: ]

通过该接口底下的方法GearHome，我们可以让其实现的对象进行特殊的相位回原。

[bookmark: _Toc177212121]I_CamTable
该接口为凸轮表对象的接口。我们可以用其底下的方法Generate生成对应的凸轮表：

[image: ]

	对于凸轮表有了解的读者，知道TwinCAT3当中，凸轮表的关键元素为结构体MC_CAM_REF，属性rTable则为MC_CAM_REF的引用。除此之外，凸轮表的点位则是需要通过rCamData引用和pCamData指针指向的。生成之前，需要对接口的这三个属性进行凸轮表接口的绘制。



[bookmark: _Toc177212122]FB_NcAxis
[image: ]
	该功能块拓展了Tc2_Mc2中的轴对象功能块AXIS_REF，同时实现了接口I_Axis。这样，我们就可以通过保留原有AXIS_REF所有功能的同时，实现I_Axis所指定的接口规范了。
[image: 图形用户界面

低可信度描述已自动生成]
	由于接口当中只有属性，所以在AxesStatus和NC_TO_PLC当中，将原本AXIS_REF轴功能块实例的输出通过属性的实现传递给接口。



[bookmark: _Toc177212123]FB_GearNcAxis
[image: ]
该功能块拓展了库文件中的FB_NcAxis，同时继续实现了接口I_GearHome。因此，该功能块的实例则代表了具有特殊相位回原功能的轴对象，能够回到最近与初始相位一致的位置。
[image: ]
[bookmark: _Toc177212124]FB_CamTable
[image: 图形用户界面, 应用程序, Word

描述已自动生成]

该功能块实现了凸轮表接口I_CamTable：

[image: 图形用户界面, 文本, 应用程序

描述已自动生成]


[bookmark: _Hlk148358477][bookmark: _Toc177212125]工艺实现
在项目当中新建一个功能块：FB_ShowMotion：以面向对象的形式，我们可以根据自己的需求建立不同的运动方式，比如ShowPattern1、ShowPattern2、ShowPattern3等等，而不同运动方式的切换，可以通过一个属性ShowPattern更换。在Cyclic方法当中，填写根据属性切换运动方式的代码即可。除此之外，还有属性P_Start、P_Stop以及P_Reset进行系统的启动、停止和复位操作：
[image: 图形用户界面, 文本, 应用程序, 电子邮件

描述已自动生成]
在视频当中，我们可以把运动的流程拆解，分为三个部分：
1、 轴1、3、5分别进行正转，完成之后再反转回0位
2、 轴1、3齿轮进行耦合，正转完成之后再反转回0位。轴3、5进行齿轮耦合，反转完成之后再正转回到0位。
3、 轴1、5以相同的方式正转到目标位置，再反转回0位。同时，轴2、3、4以凸轮的方式进行耦合。按照特定的凸轮表位置关系进行运动。


[bookmark: _Toc177212126]运动流程一
使用接口iAxis[1]的方法MoveAbs()将轴1运动到指定位置即可。完成之后以FALSE再调用一次方法：确保下一次可以再次使用绝对定位的功能（因为MC_MoveAbsoulte是上升沿触发）。跳入下一步，对轴3进行相同的控制。依次类推：

[image: ][image: 文本

描述已自动生成]



[bookmark: _Toc177212127]运动流程二
使用iAxis[3]的方法GearIn()下将轴3以比例1的关系与轴1进行齿轮耦合：
[image: 图形用户界面, 文本, 应用程序

描述已自动生成]
同理，再次使用iAxis[3]的方法GearIn()下将轴3以比例1的关系与轴5进行齿轮耦合：
[image: ]



0. [bookmark: _Toc177212128]运动流程三
在运动流程三当中，轴1和轴5是按照相同的方式一起运转的。因为在齿轮的运动当中，假设5个齿轮一起运动，为了确保不打架，得保证轴2与轴1是相反数的位置关系。同理，轴3与轴2也是相反数的位置关系。依次递推，轴5和轴1是相等的位置关系。而轴2、3、4我们只要保证在每次运动完之后，与初始位置的相位相同，或者是对角相位即可。在该两者相位下，轴1、5可以随意进行自由活动。所以我们接下来要做的是编辑运动方案的凸轮表：
[bookmark: _Toc177212129]凸轮表编辑
我们先从关键点一个个入手：首先让轴1运动(360/8=45)的倍数。就是齿轮运动完一个齿+凹槽的距离，这样对于物理上来说和原位没有任何区别。此时，2、3、4完全可以进行耦合。在该例程当中，选用的位置是360。此时，从轴2的位置是0。在此之后，需要确保主从轴的位置关系是相反数。所以斜率是-1。对应第三个关键点是(a，a-360)。而为了确保接下来轴1不受影响，a-360必须是180的最小公倍数。该例程当中的关键点是(1440，1080)。随后，再让轴1自由旋转任意45的倍数即可。遵循这个原则，我们就可以随意地搭配凸轮表的关键点：

从轴2的凸轮表：
[image: ]


从轴3的凸轮表：
[image: ]

从轴4的凸轮表与从轴2一致，这里就不赘述了。

完成之后，就可以进行程序逻辑的编写。需要注意的是，运动轨迹是周期性运行的，但是凸轮表的绘制和生成只需要进行一次即可。所以完全可以在该MotionPattern的第一步就完成：
[image: ]



而在InitCamTable方法当中，需要对所有凸轮表进行点位的编辑、凸轮表的编辑以及生成。

方法InitCamTable：
[image: ]

方法EditCamPoints部分代码：
[image: ]


方法EditCamTable：接口凸轮表的点位数组指针指向的是编辑完成之后的数组指针，而凸轮表点位的数组大小，指的是编辑完成之后数组指针的解引用：
[image: ]
[bookmark: _Toc177212130]凸轮运动流程
	完成凸轮表创建之后，就可以再原来的流程之后假如耦合、运动以及解构的步骤了。在凸轮运动的第一步先检测轴5是否从上一个阶段回到0，如果回到了之后，则分别耦合每根从轴2、3、4。：
[image: ]


	进行轴1的分段定位，为了不同的视觉效果，可以以不同的速度定位至不同的位置，即图中的TargetVeloSlow以及TargetVeloFast：
[image: ]

	最后，在完成凸轮表所有位置轨迹之后，进行解耦，停止的步骤：
[image: ]


[bookmark: _Toc177212131]齿轮组回原
在该项目中，由于齿轮和齿轮之间容易产生机械位置冲突，所以在齿轮组运动过程当中复位之后回原，是一件颇为复杂的任务。
我们可以将齿轮组的回原分为两个部分：1、相位回原；2、编码器位置回原。
0. [bookmark: _Toc177212132]相位回原
相位复位，也就是齿轮组要回到与初始位置相位相同的位置，大白话一点就是从外观看上去与初始位置一模一样。这个就要用到接口I_GearHome以及其实现的对象功能块FB_GearNcAxis了。在章节2.3和2.6当中提到：I_GearHome其下的方法GearHome可以实现特殊齿轮的相位回原，如果在一个方向上的回原因为机械冲突而报错时，会自动复位并往反方向的另一个相位进行回原：

[image: ]
[image: 表格

描述已自动生成]
	GearModule对应的是0-360范围之内的一个输入变量，代表一个相同相位之间的角度。对于该例程而言，有八个齿和八个凹槽。如果要回到相同的相位，那需要移动一个齿槽+一个齿的距离，也就是360°/8=45°。那在回原的方法当中，需要填入的参数即为45：
[image: ]
[image: 图形用户界面, 文本, 应用程序

描述已自动生成]

	考虑到机械结构，回原的顺序为15，24，最后才是3号齿轮。


0. [bookmark: _Toc177212133]编码器位置回原
由于机械结构的问题，在各个齿轮回到0位的时候，也需要遵循一定的规律。需要分开进行回0。对此，先把所有齿轮和齿轮2进行耦合，让有缺齿的齿轮2先回到0位。此时，齿轮1怎么转都是可以的了，第二步就对齿轮1进行回原。同时，齿轮3也不受限于齿轮2的右侧。齿轮3、5可以和齿轮4耦合，让齿轮4回到0位。最后，齿轮3、5再各自回0即可：

 [image: ] [image: 文本

描述已自动生成]


[bookmark: _Toc177212134]总结
至此，功能块就完成的差不多了。出于标准化考虑，还增加了三个属性P_Start、P_Sop、P_Reset用于对功能块的状态机进行更好的管理和配置：
[image: ]
	同时，为了避免功能块诸多方法造成用户困扰，创建了Demo所对应的接口I_ShowMotion：
[image: 文本

描述已自动生成]
	功能块则同时实现了接口I_ShowMotion以及I_Runtime：
[image: ]



使用者只需要使用四个属性和一个方法，就可以在主程序当中完成整个设备功能块的应用：
[image: ]
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iAxis[1].MoveAbs (FALSE, 0, TargetVelFast) ;
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/) EEHE GRS, BLEHAEENE
2
iAxis[3].GearIn(TRUE, iAxis[1],1,1);

IF  iAxis(1].MoveAbs (TRUE, 720, TargetVelFast) THEN
iAxis[1].Movedbs (FALSE, 720, TargetVelFast) ;

// EBLEFIEOLT, FAEEFEES
63:
iAxis[3].GearIn (FALSE,iAxis[1],1,1);

IF  iAxis[1].MoveRbs (TRUE, 0, TargetVelFast) THEN
iAxis[1].Moveabs (FALSE, 0, TargetVelFast) ;
IF iAxis[3].GearOut (TRUE) THEN
iAxis[3].GearOut (FALSE) ;
statecase:=64;
END_IF
END_IF
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/) RIS GRS, B AEENE
ca:
iAxis[3].GearIn(TRUE, iAxis[5],1,1);

IF  iaxis[S].MoveAbs (TRUE,~720,TargetVelFast) THEN
iAxis[5].Movedbs (FALSE, ~720, TargetVelFast) ;

// EBSIEFIEOLT, FAEFEES
es:

iAxis[3].GearIn (FALSE,iAxis(5],1,1);

IF  iAxis[5].MoveRbs (TRUE, 0, TargetVelFast) THEN
iAxis[5].Moveabs (FALSE, 0, TargetVelFast) ;
IF iAxis[3].GearOut (TRUE) THEN
iAxis[3].GearOut (FALSE) ;
statecase:=68;
END_IF
END_IF
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Function X start Ystart |V'start |Y"start |V start|Xend Yend |Y'end [Y'end |V"end |Symmetry
1 [Synchron ~|¥ 0.000000 0.000.. 0.000.. 0.000.. 0.000.. ¥ 360.00.. 0.000.. 0.000.. 0.000.. 0.000.. 0.500000
2 |Synchron ~|¥ 36000.. 0000. -1.000.. 0.000.. 0.000.. ¥ 1440.0.. -1080... 0.000.. 0.000.. 0.000.. 0.500000
3 [Synchron ~|¥ 14400.. -1080... 0.000.. 0.000.. 0.000.. ¥ 2160.0.. -1080... -1.000.. 0.000.. 0.000.. 0.500000
4 |Synchron ~|¥ 21600.. -1080... -1.000.. 0.000.. 0.000.. ¥ 2340.0.. -1260... 0.000.. 0.000.. 0.000.. 0.500000
5 [Synchron ~|¥ 23400.. -1260... 0.000.. 0.000.. 0.000.. ¥ 3060.0.. -1260... -1.000.. 0.000.. 0.000.. 0.500000
6 | Synchron ~|¥ 30600.. -1260... -1.000.. 0.000.. 0.000.. ¥ 3240.0.. -1440... 0.000.. 0.000.. 0.000.. 0.500000
7 |Synchron ~|¥ 32400.. -1440... 0.000.. 0.000.. 0.000.. ¥ 3960.0.. -1440... -1.000.. 0.000.. 0.000.. 0.500000
8 | Synchron ~|¥ 39600.. -1440... 1.000.. 0.000.. 0.000.. ¥ 4320.0.. -1800... 0.000.. 0.000.. 0.000.. 0.500000
9 |Synchron ~|» 43200.. -1800... 0.000.. 0.000.. 0.000.. ¥ 5040.0.. -1800... 0.000.. 0.000.. 0.000.. 0.500000
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Function X start Ystart |V'start |Y"start |V st.. |Xend Yend |Y'end |Y'end Y™ end |Symmetry
1 |Synchron ~|¥ 0.000000 0.000.. 0.000.. 0.000.. 0.000.. ¥ 360.00.. 0.000.. 0.000.. 0.000.. 0.000.. 0.500000
2 |synchron |7 360.00.. 0.000.. 1000.. 0.000.. 0.000.. ¥ 14400.. 1080... 0.000.. 0.000.. 0.000.. 0.500000
3 |Synchron ~|v 14400.. 1080.. 0.000.. 0.000.. 0.000.. ¥ 21600.. 1080... 1.000.. 0.000.. 0.000.. 0.500000
4 |synchron ~|v 21600.. 1080.. 1.000.. 0.000.. 0.000.. ¥ 23400.. 1260... 0.000.. 0.000.. 0.000.. 0.500000
5 |Synchron ~|v 23400.. 1260.. 0000.. 0.000.. 0.000.. ¥ 30600.. 1260... 1.000.. 0.000.. 0.000.. 0.500000
6 |Synchron ~|v 30600.. 1260.. 1000.. 0000.. 0.000.. ¥ 32400. 0.000... 0.500000
7 |Synchron ~|v 32400.. 1440.. 0000.. 0000.. 0.000.. ¥ 3960.0. 0.000... 0.500000
8 |Synchron ~|v 39600.. 1440.. 1.000.. 0.000.. 0.000.. ¥ 43200, 0.000... 0.500000
9 |Synchron ~|v 43200.. 1800.. 0.000.. 0.000.. 0.000.. ¥ 5040.0.. 0.000... 0.500000
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VAR_INPUT
END_VAR
VAR

index: INT;
END_VAR

CASE statecase OF

Vi
0:
IF NOT binited THEN
IF InitCamTable() THEN
10;
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/1 BIEGH

METHOD PROTECTED InitCamTable : BOOL
VAR_INPUT

END_VAR

delayton (IN:=TRUE, PT:=T15) ;
IF delayton.Q THEN

delayton (IN:=FALSE, PT:=T$53) ;
/) EEELAT

EditCampoints ()

/) EELEE

EditCamTable () ;
/) LR FL23

IF iCamTableAxis2.Generate (TRUE, 1, TRUE,0) AND
iCamTableAxis3.Generate (TRUE, 2, TRUE, 0) AND

iCamTableAxisé.Generate (TRUE, 3, TRUE, 0)

binited := TRUE;
InitCamTable  := TRUE;
ELSE
RETURN;
END_IF

THEN
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METHOD PROTECTED EditCamPoints
VAR_INPUT
END_VAR

/! BEEREL: B2
iCamTableAxis2.rCamData(l].PointIndex
iCamTableAxis2.rCamData(l].FunctionType
iCamTableAxis2.rCamDatall] . PointType
icamTableAxis2.rCamData[l] .RelIndexNextPoint
iCamTableAxis2.rCamDatall] .MasterPos
iCamTableaxis2.rCamData[l] .SlavePos
iCamTableAxis2. rCamData(l].Slavevelo
iCamTableAxis2.rCamData[l] .SlaveAce
iCamTableAxis2.rCamData(l].Slavederk

iCamPableAxis2.rCamData[2].PointIndex
iCamTableAxis2.rCamData(2] . FunctionType
iCamTableAxis2.rCamDatal2] . PointType
iCamTableAxis2.rCambata[2] .RelIndexNextPoint
iCamTableAxis2.rCamData[2] .MasterPos
iCamTableaxis2.rCamData[2] .SlavePos
iCamTableAxis2. rCamData(2].SlavevVelo
iCamTableAxis2.rCamData[2] .SlaveAce
iCamTableAxis2.rCamData(2].Slavederk

MOTIONFUNCTYPE_EOLYNOML;
MOTIONPOINTTYPE_MOTION;
1;

0;

0;

1;

0;

0;

MOTIONFUNCTYPE_EOLYNOML;
MOTIONPOINTTYPE_MOTION;
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METHOD PROTECTED EditCamTable

VAR_INPUT
END_VAR

/) wmELOFEL M
iCamTableAxis2.rTable.pArray
iCamTableaxis2.rTable.ArraySize
iCamTableaxis2.rTable.TableType
iCamTableaxis2.rTable.NoOfRows
iCamTableAxis2.rTable.NoOfColumns

= iCamTableaxis2.ECamData;

SIZEOF (iCamTableAxis2.PCamData®) ;
MC_TABLETYPE_MOTIONFUNCTION;

10;

1;

/) fEEEL R MEEs
iCamTableAxis3.rTable.pArray
iCamTableaxis3.rTable.ArraySize
iCamTableaxis3.rTable.TableType
iCamTableaxis3.rTable.NoOfRows
iCamTableaxis3.rTable.NoOfColumns

iCamTableAxis3.PCamData;

SIZEOF (iCamTableAxis3.PCamData®) ;
MC_TABLETYPE_MOTIONFUNCTION;

10;

1;

// EEELFEEs: ME
iCamTableAxisé.rTable.pArray
iCamTableAxis4.rTable.ArraySize SIZEOF (iCamTableAxis4.PCamData’) ;
iCamTableaxis4.rTable.TableType MC_TABLETYPE_MOTIONFUNCTION;
iCamTableAxis4.rTable.NoOfRows =105
iCamTableAxis4.rTable.NoOfColumns 1;

iCamTableAxis4.PCamData;
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/7 ZOREGSEOLL, FF234 R AT LHEAAE

Ga:

IF ((iAxis[S5].Nc_To_Plc.ActPos >= -1) AND (iaxis[5].Nc_To_Plc.ActPos <= 1))THEN
bCamSwitch

END_IF

IF bCamSwitch THEN
IF iAxis[2].CamIn(TRUE,iAxis[1],1,2) THEN
IF  iAxis[3].CamIn(TRUE,iAxis[1],2,2) THEN
IF  iAxis[4].CamIn(TRUE,iAxis[1],3,2) THEN
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/IR B EEEN ], RETRESESELETOERS, BIAREE
70z

iAxis([2].CamIn (FALSE, iAxis[1],1,2);

iAxis[3].CamIn (FALSE, iAxis[1],2,2);

iAxis[4].CamIn (FALSE, iAxis[1],3,2);

IF iaxis[1].MoveAbs (TRUE, 1440, TargetVelSlow) AND iAxis[S].Movedbs (TRUE,1440,TargetVelSlow) THEN
iAxis[1].Movedbs (FALSE, 1440, TargetVelSlow) ;
iAxis[5].Movedbs (FALSE, 1440, TargetVelSlow) ;

// R B R E
72:
IF iaxis[1].MoveAbs (TRUE, 5040, TargetVelFast) AND iAxis[S].MoveAbs (TRUE,S5040,TargetVelFast) THEN
iAxis[1].Movedbs (FALSE, 5040, TargetVelFast) ;
iAxis[5].Movedbs (FALSE, 5040, TargetVelFast) ;

/) LR B EEENE 1
74:
IF iaxis[1].MoveAbs (TRUE, 1440, TargetVelFast) AND iAxis[S].Movedbs (TRUE,1440,TargetVelFast) THEN
iAxis[1].Movedbs (FALSE, 1440, TargetVelFast) ;
iAxis[5].Movedbs (FALSE, 1440, TargetVelFast) ;
statecase:=80;
END_IF

80:
// LIS B a0
IF iaxis[1].Movehbs (TRUE, 0, TargetVelSlow) AND iAxis[5].Movedbs (TRUE,0,TargetVelSlow) THEN
iAxis[1].MoveAbs (FALSE, 0, TargetVelslow) ;
iAxis[5].Moveabs (FALSE, 0, TargetVelslow) ;
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/) RS EOT T, BEAETTEE

a2:

IF ((iAxis[S5].Nc_To_Plc.ActPos >= -1) AND (iaxis[5].Nc_To_Plc.ActPos <= 1))THEN
bCamSwitch := TRUE;

END_IF

IF bCamSwitch THEN
IF iAxis[2].CamOut (TRUE) THEN
IF iAxis[3].CamOut (TRUE) THEN
IF iAxis[4].CamOut (TRUE) THEN

bCamSwitch := FALSE;
statecase:=90;
END_IF
END_IF
END_IF
END_IF
90z

iRxis[2].CamOut (FALSE) ;
iRxis[3].Camout (FALSE) ;
iRxis[4].Camout (FALSE) ;
statecase:=500;

V1 FUEFTE S, FFEAT 14
500:
IF iaxis([2].Halt(TRUE) AND iAxis[3].Halt(TRUE) AND iAxis[4].Halt(TRUE) THEN
iaxis([2].Halt (FALSE);
iaxis([3].Halt (FALSE);
iaxis([4].Halt (FALSE);
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AL EBpe X

METHOD GearHome
Epaziicly
E33 EE HE\E Wi iR EE

GearHome  BOOL
GearModule LREAL
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METHOD GearHome

B sl SRE Mt at EE
"® Geartome  BOOL
* GearModule  LREAL
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11z
/) TR T T ERAEEO, WRETHTREE BB R TR EE
FOR Queryindex := 1 TO 5 DO

IF __ QUERYINTERFACE (iAxis[Queryindex],iGearHome [Queryindex]) THEN

Homestatecase  := 12;

ELSE
RETURN;
END_IF
END_FOR

// 360/8=45; RIEELETTRIFFETEIIET

12:

IF  iGearfiome[1].GearHome (45) THEN
Homestatecase  := 13;

END_IF

1/ TS T R A AL A EL R

13:

IF iGearfiome [S].GearHome (45) THEN
Homestatecase  := 14;

END_IF

1/ T 2 AT B A AL A EL R

14:

IF iGearfiome [2] .GearHome (45) THEN
Homestatecase  := 15;

END IF
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1/ T BT R A AL A E R

15:

IF iGearfiome [4] .GearHome (45) THEN
Homestatecase  := 16;

END_IF

1/ T E T R A AL AT E R

16:

IF iGearfiome [3] .GearHome (45) THEN
Homestatecase  := 19;

END_IF
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/1 PERERLBSHINEZE, EHRMEESHE
19:

iaxis([1].GearIn(TRUE, iAxis[2],-1,1);
iaxis([3].GearIn(TRUE, iAxis[2],-1,1);
iaxis([4].GearIn(TRUE, iAxis[2], 1,1);
iaxis([5].GearIn(TRUE, iAxis[2],-1,1);

delayton (IN:=TRUE, PT:=T#13) ;
IF delayton.Q THEN
delayton (IN:=FALSE, PT:=T$13) ;
Homestatecase  := 20;
END_IF

1/ BRI FE2 TR

20:

iAxis[1].GearIn(FALSE, iAxis[2],-1,1);
iAxis[3].GearIn(FALSE, iAxis[2],-1,1);
iAxis[4].GearIn(FALSE, iAxis[2], 1,1);
iAxis[5].GearIn(FALSE, iAxis[2],-1,1);

IF iAxis[2].Movehbs (TRUE, 0, TargetVelSlow) THEN
iAxis[2] .Moveabs (FALSE, 0, TargetVelslow) ;
Homestatecase 20;

END_IF

/) BzERZE. AEAE

30:

IF iAxis([1].GearOut (TRUE) THEN

IF iAxis([3].GearOut (TRUE) THEN
IF iAxis[4].GearOut (TRUE) THEN
IF iAxis([5].GearOut (TRUE) THEN

iAxis[1].GearOut (FALSE) ;
iAxis[3].GearOut (FALSE) ;
iAxis[4].GearOut (FALSE) ;
iAxis[5].GearOut (FALSE) ;

40;

Homestatecase
END_IF
END_IF
END_IF
END_IF
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/) BT F AR

40:

IF iAxis[1].MoveAbs (TRUE, 0, TargetVelSlow) THEN
iAxis[1].MoveAbs (FALSE, 0, TargetVelslow) ;

60;

Homestatecase
END_IF

/) R FTRI R RN B E AR
60:

iaxis([3].GearIn(TRUE, iAxis[4],-1,1);
iaxis([5].GearIn(TRUE, iAxis[4],-1,1);

/) EIER R E AR

IF iAxis[4].MoveRbs (TRUE, 0, TargetVelSlow) THEN
iAxis[4].Moveabs (FALSE, 0, TargetVelslow) ;
iAxis[3].GearIn(FALSE, iAxis[4],-1,1);
iAxis[5].GearIn(FALSE, iAxis[4],-1,1);
Homestatecase  := 70;

END_IF

// BB ERZ EAEAESS
70z
IF iAxis([3].GearOut (TRUE) THEN
IF iAxis([5].GearOut (TRUE) THEN
iAxis[3].GearOut (FALSE) ;
iAxis[5].GearOut (FALSE) ;
Homestatecase 80;
END_IF
END_IF

1/ B BYR G35 E T ELR

80:

IF iaxis[3].Movehbs (TRUE, 0, TargetvelSlow) AND
iBxis[5].MoveAbs (TRUE, 0, TargetVelSlow) THEN
iAxis[3].Moveabs (FALSE, 0, TargetVelslow) ;
iAxis[5].Moveabs (FALSE, 0, TargetVelslow) ;

TRUE;

bHomeDone AxisesHome

Homestatecase  := 10;
END_IF
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/) EIEEZS
1000:
IF iaxis[1].Stop(TRUE) AND iAxis[2].Stop(TRUE) AND iAxis[3].Stop(TRUE) AND iAxis[4].Stop(TRUE) AND iAxis([5].Stop(TRUE) THEN
iAxis(1].Stop (FALSE) ;
iAxis(2].Stop (FALSE) ;
iAxis(3].Stop (FALSE) ;
iAxis(4].Stop (FALSE) ;
iAxis(5].Stop (FALSE) ;
END_IF

/1 BREEREHE
1010:
IF iaxis[1].Reset (TRUE) AND iAxis[2].Reset (TRUE) AND iAxis[3].Reset(TRUE) AND iAxis[4].Reset(TRUE) AND iAxis[5].Reset(TRUE) THEN
imxis[1].Reset (FALSE) ;
iAxis[2] .Reset (FALSE) ;
iAxis[3].Reset (FALSE) ;
iAxis[4].Reset (FALSE) ;
iAxis[5].Reset (FALSE) ;
END_IF

END_CASE
s EIE

IF bStop THEN
statecase:=1000;

bstop FALSE;
END_IF
1 Efr

IF bReset THEN
statecase:=1010;

bReset FALSE;
END_IF
-t

IF bstart THEN
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// DemoX]&
FUNCTION BLOGK FB_Showlotion IMPLEMENTS I_ShowMotion, I Runtime
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PROGRAM MAIN

var
fovisus : FB_Visus;
bstare : BooL +=TRUE;
bstop : Boor;
bReset : Boor;
/) TIREL
£bshowMotion : FB_Showlotion;
V=4
ishowMotion : I_showMotion fbShowMotion;
ishowRuntime I_Runtime fbShowMotion;
ivisusRuntime I Runtime fbVisus;
END_vAR
ishowMotion.ShowPattern := 2;
1 BH
IF bStare THEN
ishowMotion.P_Start := TRUE;

FALSE;

IF bStop THEN
iShowMotion.B_Stop := TRUE;
bStop:= FALSE;

END_IF

IF bReset THEN
iShowMotion.?_Reset

TRUE;

bReset FALSE;
END_IF
// max

iVisusRuntime.Cyclic();




image35.jpeg




image36.jpeg
BECKHOFF




