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	摘  要：
驱动器工作在速度模式时，NC中Output Scaling(Velocity)是一个非常关键的参数，这个参数的含义是NC的速度输出接口变量和驱动器速度指令之间的匹配关系。
如何确定这个参数，和驱动器类型、编码器类型以及编码器的Scaling Factor设置相关。
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[bookmark: _Toc217056679]不同驱动器速度指令的含义
[bookmark: _Toc217056680]AX5000驱动器
速度指令值(S-0-0036)为1073742时，电机输出转速为1r/s。
反过来也就是当PDO中速度指令S-0-0036为1时，代表电机转速在230ms的时间内转一圈，即转1圈需要1073741.824秒，所以想要实现1r/s，就必须乘以四舍五入之后的1073742。
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[bookmark: _Toc217056681]AX8000驱动器
速度指令是600000时，电机输出转速为1r/s。
[image: 图形用户界面, 文本

AI 生成的内容可能不正确。]
[bookmark: _Toc217056682]EL7211-0010驱动模块
速度指令为268435时，电机输出转速为1r/s。
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[bookmark: _Toc217056683]Output Scaling Factor（Velocity）的计算方法
NC内部对不同类型的驱动器速度输出的计算方法也是不同的，不同COE驱动之间也有较大的区别。下文以AX5000、AX8000、EL7211-0010举例说明。
[bookmark: _Toc217056684]AX5000驱动器
[bookmark: _Toc217056685]在NC中做半闭环位置控制
电机转动一圈，负载运动的距离是100，Scaling Factor设置为100/1048576；
速度设定为100时，即电机目标速度为1r/s；
NC的速度输出=1048576* Output Scaling(Velocity)；
驱动器需要接收到的速度指令为1073742；
Output Scaling(Velocity)= 1073742/1048576=1.024；
[bookmark: _Toc217056686]第二反馈在NC中做全闭环控制，以第二反馈接在EL5112为例
电机转动一圈，负载运动的距离是100； 
第二反馈编码器一圈2500脉冲，4倍频后为10000，编码器转动一圈负载运动距离为30。第二反馈连接到NC的ENC，Scaling Factor设置为30/10000；
速度设定为100时，即电机目标速度为1r/s；
NC的速度输出=100/30*10000* Output Scaling(Velocity)；
驱动器需要接收到的速度指令为1073742；
Output Scaling(Velocity)= 1073742/(100/30*10000)=32.21226
[bookmark: _Toc217056687]NC中添加第二个控制环，可以切换全闭环和半闭环
[image: 图形用户界面, 应用程序

AI 生成的内容可能不正确。]
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	电机编码器反馈连接NC的ENC上，电机转动一圈负载运动的距离是100 ，Scaling Factor设置为100/1048576； 
第二反馈连接到NC的ENC2上，一圈2500脉冲，4倍频后为10000，转动一圈负载运动距离为30，Scaling Factor设置为30/10000；
使用半闭环时Output Scaling(Velocity)= 1073742/1048576=1.024；
用全闭环时Output Scaling(Velocity)= 1073742/(100/30*10000)=32.21226；
切换控制环时需要用功能块MC_WriteParameter在PLC中修改NC的Output Scaling(Velocity)参数。
[bookmark: _Toc393663173][bookmark: _Toc217056688]AX8000驱动器
[bookmark: _Toc217056689]在NC中做半闭环位置控制
电机转动一圈，负载运动的距离是100，Scaling Factor设置为100/1048576；
速度设定为100时，即电机目标速度为1r/s；
NC的速度输出=1048576/125* Output Scaling(Velocity)（这个125数值是由于AX2000驱动器的历史原因，有这样一个系数）；
1r/s的转速，驱动器需要接收到的速度指令为600000；
Output Scaling(Velocity)= 600000/(1048576/125)=71.5255
[bookmark: _Toc217056690]第二反馈在NC中做全闭环控制，以第二反馈接在EL5112为例
电机转动一圈，负载运动的距离是100； 
第二反馈编码器一圈2500脉冲，4倍频后为10000，编码器转动一圈负载运动距离为30。第二反馈连接到NC的ENC，Scaling Factor设置为30/10000；
速度设定为100时，即电机目标速度为1r/s，
NC的速度输出=100*1048576/125* Output Scaling(Velocity)。

（AX8000驱动时，当NC连接的的编码器为外部编码器，编码器类型选择不为Encoder CANopen DS402/MDP 513 (e.g.AX2xxx-B1x0/B510)时，NC的速度输出和Scaling Factor设置无关，只和设定速度有关，输出大小为SetVelo*1048576/125* Output Scaling(Velocity) ）
1r/s的转速，驱动器需要接收到的速度指令为600000；
Output Scaling(Velocity)= 600000/(100*1048576/125)=0.715255。
[bookmark: _Toc217056691]NC中添加第二个控制环，可以切换全闭环和半闭环
电机编码器反馈连接NC的ENC上，电机转动一圈负载运动的距离是100，Scaling Factor设置为100/1048576； 
第二反馈连接到NC的ENC2上，一圈2500脉冲，4倍频后为10000，转动一圈负载运动距离为30，Scaling Factor设置为30/10000；
这种情况，Output Scaling(Velocity)按照ENC1的计算规则来设置，即Output Scaling(Velocity)= 600000/(1048576/125)=71.5255；
切换到ENC2控制时不需要修改Output Scaling(Velocity)，可以理解为ENC2只做位置偏差检测，速度输出比例还是按照第一反馈的ENC参数计算。这一点和AX5000驱动器不一致。
[bookmark: _Toc217056692]EL7211-0010驱动模块
[bookmark: _Toc217056693]在NC中做半闭环位置控制
EL7211和AX8000一样，只不过驱动器速度指令为268435，电机输出转速为1r/s；
电机转动一圈，负载运动的距离是100，Scaling Factor设置为100/1048576；
速度设定为100时，即电机目标速度为1r/s；
NC的速度输出=1048576/125* Output Scaling(Velocity)（这个125数值是由于AX2000驱动器的历史原因，有这样一个系数）；
1r/s的转速，驱动器需要接收到的速度指令为600000；
Output Scaling(Velocity)= 268435/(1048576/125)=32。
[bookmark: _Toc217056694]第二反馈在NC中做全闭环控制，以第二反馈接在EL5112为例
电机转动一圈，负载运动的距离是100； 
第二反馈编码器一圈2500脉冲，4倍频后为10000，编码器转动一圈负载运动距离为30。第二反馈连接到NC的ENC，Scaling Factor设置为30/10000；
速度设定为100时，即电机目标速度为1r/s，
NC的速度输出=100*1048576/125* Output Scaling(Velocity)；
1r/s的转速，驱动器需要接收到的速度指令为268435；
Output Scaling(Velocity)= 268435/(100*1048576/125)=0.032。
[bookmark: _Toc217056695]NC中添加第二个控制环，可以切换全闭环和半闭环
电机编码器反馈连接NC的ENC上，电机转动一圈负载运动的距离是100 ，Scaling Factor设置为100/1048576； 
第二反馈连接到NC的ENC2上，一圈2500脉冲，4倍频后为10000，转动一圈负载运动距离为30，Scaling Factor设置为30/10000；
这种情况，Output Scaling(Velocity)按照ENC1的计算规则来设置，即Output Scaling(Velocity)= 268435/(1048576/125)=32；
切换到ENC2控制时不需要修改Output Scaling(Velocity)，可以理解为ENC2只做位置偏差检测，速度输出比例还是按照第一反馈的ENC参数计算。
[bookmark: _Toc217056696]验证设置参数的正确性
关闭NC中的位置环增益Kv=0，关闭位置跟随误差报警。NC中走一段相对距离，行程范围内尽量长的距离，查看实际运动的距离和设定运动的距离有无偏差。较小的误差是正常的比如1%以内，因为关闭了位置环的调节，当然这个偏差越小越好，位置环调节的压力就比较小，提高系统精度和响应速度。如果偏差很大说明可能计算错误，需要重新检查各个参数是否准确。
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AX5000 | Digital compact servo drives.

$-0-0036 Velocity command value
I “velocity contror” mode, ths parameter is used to cyclically ransfer the velocit set values from the controller to the servo drive. The cycle time is specified in S-0-0001

Attributes
Name. Value
Datatype dec
Data length in bit 2
Decimal point 0
Min value 2147 483 648
Default 0
Max value 2147 483 647
unit revi(2% ms)
Changeable in EtherCAT state No
Cyclic transfer mDT
Device parameter No
Related to interface revision No

Rotary motor: 1rpm = 2%%/60000 rev/(2*’ms) = 17895.697 rev/(2*’ms)
Linear motor 1mis 2 224 revi(2%ms) at 24 mm pole pitch

L] For further information please look into th
1 ST
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AX8xxx | Axis module

60FF Target velocity
“This object shall indicate the configured target velocity and shall be used as input for the trajectory generator. The value shall be given in user-defined velocity units.
Description Value
Index 0460FF (Ch A)
‘Subindex 000
Datatype INT32
Min. value
Defautt
Max. Value
unit depends on value of Object (default = x * 0.0001 rpm)
043005102 (Ch A)
Access / EterCAT-State Ro
PDO Mapping Receive

Revision A
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i ELM30x | Measurement erminals
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i EM7004 | EtherCAT Terminal Modue, 4-channel
@ EtherCAT plug-in moduies
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Velocity encoder
resolution

Positon encoder
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Position encoder
resolution
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Cogging
compensation
‘supported

Only modes LoV, Lo, LoTLA and LoFare
supported

Bit0: PP

Bit 1:VL

Bit2: PV

Bit3:TQ

Bit4R

Bit5: HM

Bit6: IP

Bit7: CSP.

Bit8: CSV.

Bito: CST

Bit 10: CSTCA

Bit 11- 15 reserved

Bit 16-31: Manufacturer-specific

Display of configured encoder increments/s.
and motor revolutionss. The velocity encoder
resolution is calculated according to the

following formuia:
Velocity Encoder Resolution =
(encoder_increments /s ) / (motor_revolutions
15)

Feedback increments per motor revolution UNT2 | RO
(0ces)

Motor revolutions UNT2 | RO

Position encoder resolution = encoder Osed)

increments (Index 0x9010:15) / motor

revolutions (Index 0x9010:16)

‘The cogging compensation data are avaiable |~ BOOLEAN | RO
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0x00000000
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