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MC_SetEncoderScalingFactor功能块使用
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	摘  要：
针对需要在控制器运行过程中更改NC轴位置换算比例因子的应用，使用MC_WriteParameter、MC_WriteParameterPersistent或ADSWrite直接更改NC的Encoder参数都需要在NC轴断使能后才能进行更改，而使用MC_SetEncoderScalingFactor则不需要断使能，下文将具体阐述。

	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。
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这个功能块引脚比较少，也比较好理解。
· Execute：上升沿触发执行。
· ScalingFactor：对应轴参数中的AxisEncoderScalingFactor即要修改的结果，唯一需要注意的是，由于NC中是使用分子和分母相除的形式来表示这个LREAL数据，所以更改后对应变化的是分子部分，分母保持不变。
· Mode：可以采用绝对模式和相对模式，后面详述。
· Options：指的是如果这个轴对应多个编码器，可以通过这里选择对应要更改比例缩放因子的编码器。
· Axis：就是指定对应的NC轴。
· 输出引脚和其他功能块类似，不再赘述。
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控制器：C6030-0060
驱动器：EL7201
对应电机：AM3121-0200-0001
驱动器工作模式：CSV
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调试电脑是TwinCAT 3.1.4024.65版本
控制器是TwinCAT 3.1.4024.56版本
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当电机处于静止状态，且当前NC轴位置处于-1232圈，即超过电机旋转变压器保存的单圈范围，此时把ScalingFactor从原来的3.4332275390625e-4改成1.71661376953125e-4即减小一半，可以看到NC的设定位置和设定速度不变，但实际位置突变为之前的一半后，在位置环的作用下，运动到设定位置，实际速度因为在NC中采用了滤波，所以突变后缓慢变化，然后保持一个恒定值，等设定位置和实际位置基本一致后，实际速度基本也等于设定速度0。
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当电机处于匀速100°/s运动状态，此时把ScalingFactor从1.71661376953125e-4改成3.4332275390625e-4即增加一倍，可以看到NC的设定位置和设定速度不会突变，还是按照NC的轨迹规划进行变化，但实际位置突变为之前的一倍后，在位置环的作用下，运动到设定位置，实际速度因为在NC中采用了滤波，所以突变后缓慢变化，然后保持一个恒定值，等设定位置和实际位置基本一致后，实际速度基本也等于设定速度，但此时肉眼可以观察到速度已经变成之前速度的一半，这是因为CSV模式下的Target Velocity已经放大或者减小了一倍。
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当电机处于静止状态，把ScalingFactor从3.4332275390625e-4改成1.71661376953125e-4，即减小一半再改回，此时可以看到NC的设定位置和设定速度不变。并且由于相对模式下，速度缩放因子不缩放之前的位置值，而是从当前开始进行缩放，所以对应的实际位置波动以及实际速度波动都对应缩小或者扩大一倍，因此实际位置和实际速度也不会有一个突变。
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当电机处于匀速100°/s运动状态，此时把ScalingFactor从1.71661376953125e-4改成3.4332275390625e-4，即增加一倍再改回。可以看到CSV模式下的Target Velocity会突变，即肉眼观察到的速度突变。但由于是相对模式，所以实际位置和实际速度并没有突变，即不会像绝对模式的情况，电机轴快速追到设定位置，以当前位置开始进行缩放，所以只是实际位置和速度波动范围会增大或者减小一倍。但为了避免速度突变导致的异常，缩放因子不应该变化很大。同样如果采用CSP模式，也是在当前位置基础上进行缩放后的更新，即手册中描述的内部一个偏移。
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