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1. Descripcién general del producto

1.1 Introduccién del producto

El AimoXun CA2-I016T es un dispositivo econémico y estable que integra 16 entradas y salidas digitales, cuenta con comunicacién CANopen estandar y esta equipado con la funcionalidad de comunicacién CANopen estandar.

Productos faciles de instalar y versatiles.

1.2 Caracteristicas y funciones

- 16 entradas digitales optoaisladas, 16 salidas de transistor optoaisladas

- Admite el protocolo CANopen y la funcién de actualizacién de firmware del puerto serie 485.

El circuito de alimentacién adopta un disefio de proteccién de conexién inversa.

Ampliamente utilizado para adquisicién y control de sefiales en equipos de campo industriales.

1.3 Escenarios de aplicacion

Las aplicaciones tipicas del médulo CA2-I016T incluyen: adquisicién y monitoreo de datos de redes de campo industriales; comunicacién remota en minas de carbén, pozos de petréleo, etc.; CAN...

Comunicacién remota para aplicaciones de ensefianza; CAN para automatizacién industrial, automatizacion de edificios y otros equipos o sistemas.
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1I. Especificaciones del producto

2.1 Parametros del producto

Parametros principales

Interfaz de entrada (DI)

Introducir puntos

Ruta 16

Tipo de sefial de entrada

Sefal de contacto del interruptor o sefial de nivel

rango efectivo de sefial de entrada

CC20~28V

Circuito aislado

Aislamiento 6ptico

Interfaz de salida ( HACE)

Puntos de salida

Ruta 16

Tipo de salida

Salida de transistor PNP

Capacidad de salida

0,5/punto; 2A/4 puntos

Circuito aislado

Aislamiento mecénico

Parametros de la interfaz CAN

Tipo de interfaz

Cabezal macho DB9

velocidad en baudios

El valor predeterminado es 1000 kbit/s (admite 20, 50, 100, 125, 250, 500, 800, 1000)

Formato de comunicacién

Formato de trama CAN2.0A, conforme a la especificacién ISO/DIS 11898.

Distancia de transmisién

Sujeto a condiciones reales

Parametros de potencia

Voltaje de funcionamiento

DC 24 V; con proteccién contra polaridad inversa

Consumo de energia 2W~4W
Ambiente de trabajo
Temperatura de funcionamiento - 20°C~+70°C
Temperatura de almacenamiento - 40°C~+85°C
otro

,
Método de instalacion g ula

tamafio

125 mm (largo) * 80 mm (ancho) * 50 mm (alto), sujeto al producto real.

Manual del usuario del CA2-1016T
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2.2 Cableado de terminales

2.2.1 Cableado de terminales

+ + + +

|8 8 | 12, :

e

GND o8 il
CAN_H o—fr;) y
CANR o— 8 u
& 4 |

N/C o= 5

MN/C
Es necesario conectar una resistencia de termjinacisegun la figura de la izquierchN_H y PODER_ R
CAN_L
Cortocircuito
GND
N/C

MN/C
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2.2.2 Descripcion de la funcion del terminal:

Marcas terminales Descripcién de la funcion Marcas terminales Descripcion de la funcion
24+ Terminal positivo de la fuente de alimentacion de 24 V CC 2litros No.5~8Terminal comun del canal de salida digital

ov Terminal negativo de la fuente de alimentacién de 24V CC 04 52 salida di g ital

A 485+ (para actualizaciones) 05 Ga Salida d|g |ta|

B 485 - (para actualizaciones) 06 7a Salida d|g|ta|

1 millén No.1~16Terminal comun del canal de entrada digital 0.7 8?2 salida dlgltal
0.0 Entrada digital del canal 1 3litros No.9~12Terminal comun del canal de salida digital

0.1 Entrada digital del canal 2 1.0 92 salida dlgltal

0.2 3.2 entrada digital 1.1 102 salida digital
0.3 4? entrada digital 1.2 11.2 salida digital
0.4 52 entrada digital 1.3 12.2 salida digital
0.5 6° entrada digital Sitros No.13~16Terminal comiin del canal de salida digital
0.6 7° entrada digital 1.4 13.2 salida digital
0.7 8? entrada digital 1.5 142 salida digital
1.0 9? entrada digital 1.6 152 salida digital
1.1 10° entrada digital 1.7 16? salida digital

1 2 11.2 entrada dlgltal PWR La luz indicadora de encendido permanece encendida cuando el dispositio est encendido.
1 -3 12-3 entrada digital Luz roja: Luz indicadora del estado de actualizacién del médulo
. CORRER
1.4 13.2 entrada dlgltal Luz verde: Indicador del estado de funcionamiento del médulo
a P
1 .5 1 4 entrada d|g|ta| Luz roja: Indicador de error de comunicacién CAN
.. COMUNICACION
1 .6 1 S.a entl’ada d|g|ta| Luz verde: Indicador de estado de comunicacién CAN
a I
1.7 162 entrada dlgltal BOTA Mantenga presionado el botén antes de encender y contintie presionandolo durante 3 Jegundos después de encender.
1litro No.1~4Terminal comun del canal de salida digital Ingrese al modo de actualizacién de firmware
0.0 Salida digital del canal 1
0.1 Segunda salida digital

0.2 3.7 salida digital

Manual del usuario del CA2-1016T
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2.2.3 Descripcion de la luz indicadora:

nombre

ilustrar

PWR

La luz indicadora de encendido permanece encendida después de aplicar energia.

CORRER

Estado de luz verde

Intermitente: El médulo estd funcionando normalmente

Apagado: el estado operativo del médulo es anormal

Estado de luz roja (actualmente solo se usa en modo BootLoader) Luz constante:

ingresando al modo de arranque, actualizacién de firmware en progreso.

COMUNICACION

Estado de luz verde

Parpadeo rapido: Durante la comunicacién CAN

Estado de luz roja

Extincion constante - SIN €ITOrES

Un destello: CAN_H o CAN_L. Dos destellos por

interrupcion del circuito: CAN_H y CAN_L invertidos.

Tres destellos: CAN_H o CAN_L en cortocircuito a tierra; CAN_H y CAN_L en cortocircuito y encendidos

constantemente: otros errores, que posiblemente indiquen un transceptor CAN dafiado.

2.2.4 Descripcién de la seiial de entrada:

La sefial de entrada admite entrada de voltaje positivo/alto o voltaje negativo/bajo.

Cuando la entrada es positiva o activa alta, el terminal comun se conecta a la fuente de alimentacion negativa y el terminal de entrada se conecta a la sefial de entrada correspondiente.

Cuando la entrada es negativa/baja activa, el terminal comun se conecta a la fuente de alimentacién positiva y el terminal de entrada se conecta a la sefial de entrada correspondiente.

Manual del usuario del CA2-1016T
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III. Manual del usuario del PLC Huichuan

3.1 Uso del software InoProShop

-Abra el software y cree un nuevo proyecto. Localice el modelo de PLC correspondiente, como se muestra en la siguiente imagen:

InoProShop(V1E.2)

=

@lﬁl

ft WE VE TR WE W AL TR B0 E
En-A =R |4 2 | N
% X B

Latest News

OeETE

~(1 AcTL2
[ Acs01-0221-U0RD
-] ACs02-0222-U0R0
[ Aca11-0031-U0R0
AESTR-0122-J0RT
AMA401-CPU1608TN-C

1508TH-C
E0TRA
(] AMa03-CPU1E0STN
{1 AMBOD-CPU160STR/TH
[ Avs10-CPUIG0ETR
(] AP701-0021-J0R0
[ ap7ox
-] cODESYS SoftMotion RTE V3
(] CODESYS Softmotion RTE V3 x64
[ copesys SoftMation Win V3
(] CODESYS SoftMotion Win V3 x64
(] Tnovance_Windows_RTE_X64
(] PitchDrive

Eippacexcy)

4

HEA

W {ERS4A5: STHFMODBUS-RIUE bt i Ane B O

W ICAN: SR enESEAICANLI ke AN SIS ETERACES

63k

;\‘ éﬁ&;{iﬂ: 1A HwOnBUs-TC £/ Makthist. ERRHA e
i

B FEEtherCATEER, TR T ) BASEIF126TEtherCAT M ks

BN (4PNES R )

B AR eHEIRE (FIMEESIERL) - R EBEL (AT

SEHL) - AR A R

B EEEE 0N, AETE0n:, S RIEEE 60D

i

Eo L

B (L:  Dithuichuan
2]
18]

T
s |22 i | VBT RERE
(@ ErRERERS | (B AR - oM ER. 5 oFEE|
BE—AE: O0®0  fiE LIRS BRAR) )

En este capitulo se utilizan el CA2-1016T y el CODESYS del PLC Huichuan como ejemplos para ilustrar cémo lograr los requisitos funcionales correspondientes.
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Abra el dispositivo, escanee la red, seleccione el PLC escaneado, haga clic en Aceptar y cuando tanto la puerta de enlace como el nodo se muestren como pequefios puntos verdes...

El PLC ya estd conectado correctamente. Al hacer clic en el botén "Parpadeo”, los dos ceros de los LED del PLC se iluminaran intermitentemente.

FHE L project” - InoProShoplV16.2)

[y Pous [x wE |

-
T e WA IE w3 ¥ W IR &0 A
B & REF| |5 |m
T = B X peiee x|
E=ET TR \ 1 — =
= Device (AM401-CPU1608TR{TN) AR ( Fﬂﬁmo 50 ‘ﬁ% - | 8 -
I \2—/
O -

i BHSITR : ? :

= 20 e B e

- £ Application iy .

FEES PLCHE =
~[E] pLc_Pra (PrE) =t
- 5 EmE PLCH S TP-Address:
=% MairTask localhost
PLC_FRG AR —

~E ERERE A= i

& SoftMotion General Axis Fool B

-l vieH_speep_10 GO FHRE

. [B] MODBUS_TCP (ModbusTCPZE LML)

HE
mEas [
— ayance Technology
SRITHIE AR TR -
BTN
= gy Gateway-1(HE..) B E - 3.5.11.10
[ amM401-cPUL606TN [0058] AR S oeaTnd

B
0058
IR - =
uoe
H#FID: -
10F4 0004
EEL S Wi
3.5.11.10
E#RGRR -
Shenzhen Inovance
Technology

BB ErREEERt | [E EE O ER. BE, RER |

BEMRE: Qo®o0  HERE:

SFEiIfAR: (REAR)
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Instale el archivo EDS del médulo (seleccione el archivo EDS correspondiente al modelo del médulo).

FFELproject” - InoProShop(V1.6.2) 1 — D . -
X YRR WE IR WwiE 4 gl | 18 #eEh
ou B=a&| SIS | B8 o | OF % | & | o
[ #paEe
BE  —
=@ AmsL (@ #sr- o o e | SAEDSITIE 8l SAGSDIE [ SAECTITE |G Mok @ & 80 - %
=-[f Device (AMA401-CPU1S08TR/TN) (T ImorroShop TR =
o Seripting b j i []Modbus FEd [ Modbus A3 [ B
= 8 PR BEY. .. eano
83 canopentze . CARopen 3 [[]CANlink E3f [F]CANLink M3§
a T i
o= f IR e 1
| fZE):  |systemRepostory - S (). 3
: = o o 5 v L << INo.. » —ASHBITEE.. » ~[ <]
i |a - FEwes
|| EEaRREER () -
|| ERERERRASTIERNTES..  vendo: [<SalmmE>
| [== e [ R .
+ @ =mize =! amx IOBR A.eds.
! =@ e ’i EDS Document
+ @ SoftMotondlizh 120KB
A Eo et = 5 DR pp
i #- can CANbus
i b Ji workStation
I 0 my_project
1 Leadshine Technology Co., Ltd. 11 [: 1. bootleader
f [ 1s620 Shenzhen Inovance Technology Co., Lid $00020000, FileVersion=2. | canopen
t [ 15620_v056.4  Shenzhen Inovance Technology Co., Ltd  Revision=16=19203800, FileVersion=3.C | omrmEE
| G reain va 1 Shanshen Inavsnze Tarhmalim Cn tbd  Davisinn—16+01090A1E Eilaliarsian—2 1
: 2l w ] f ) 1coder i
i|o(=a Iittarm_ Nopent—1 TH| ZHEN): ams 108R Acds
' A\ TEIOBCARER? FEITHE (MR FIRTTRAEE!
| 2\ PECIB0HCARE | FLINEL (ISR AISTRNEBETE!
@ Device “amx_IO3R_A" installed to device repository.
#id
e e e T T T B S S e A S S T A a
= Haga clic en Configuracién de red a la izquierda e importe el médulo esclavo CANOPEN correspondiente.
QOO BEEIS|v = & Bl X IR -0k ) | o |
R = & %|| Wy tordwere Configuraton ' ¢ Network Configuration X - | [P -nx
o) Awés = B |EEs s [ e | B SAEDSRH [4] SAGsDTH [ BAECTIHE |@ Mok @ &b 80 - % 7 B0
= [ Device (AMAD1-CRU1608TR/TH) & o WA
& i 2| 2 canepen
@ R 7 Inovance
"% e BEATE
£ canopentilze £+ AMSAMOTION Technology Ce., Ltd.
o cruze = Lol amx_108R
= B pic i3 617 COMAU
= licati 6= CQPUST
£ appl -;a:um - Ethercatl
i res CANopen || @5 etemenpny
[E] PLc_PrG PRG)
- B ammE
=g cANOPEN
@ CANOpen_Task
=& MainTask
B pLc_pre
=R SR SR
"3 Softviotion General Axis Pool
[l HeH_seeED_10 (ZigodEt)
~[8] MoDBUS _TCP (ModbusTCPEEHBMSE)
= B canopeN (CANopen3k)
[ amx_1015T (CANopen Slaver)
< . ] v
= - ax
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Configuracién de los pardmetros del sitio principal

=]
CANOpen Fuh s ETE i -
#5: 127 ¢ [ uEFRima | [ smengs |
CANopenMaster IO
s FHEEE (Kbitfs): (]1000 T )
- [T 38 FEiz T g A EE Lk sDO NMTiRA]
- [7] & 235 CANopenManager 7] R

] R

FEOEEws):

[ R R

La asignacién de E/S correspondiente se puede cambiar en la seccién CANopen.

B W&o o b e R - O I | O RE L

[ NMTEBEhERS (INSAlED)

fti 3

[ fgc ol =

CoB-ID: 162 B0 3| e m: [127
F%Eus): 100000 B

L |

* % % || ¥ Hardware Configuration |32 Network Configuration

V] ama_t016T x|

FEs >,
7] Device (AM401-CPUI1E08TR/TN) MIESHIE =2 #E ERRE &
O BEEE P = e S b
= ¥ FsESs - T Write Outputs Ox1 to 0x10 QW1
g canopentnze EEFDO EEE Read Inputs Ox 1 to 0x10 %Iw1
Mg crumnzR
B pc i2iE i etz
=4} Application i
) rEEs i
{8 pLc_pra (rE) CaNcpenSlaver @]
- aamE
=58 canoen L
- @ CANOpen_Task -
=58 MainTask =
& pLc_PrG -
HREAE
'3 SoftMotion General Axis Poal
B o+ seeep 10 im0l
- [®¥] MoDBUS_TCP (ModbusTCPas 1)
= CANOPEN (CANopenZEiE)
[ amx_1016T (CANopen Slaver)
[ 2w HEBITE: i
Vg -BERFITE "o =HMETERTIS
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-Una vez completado el mapeo, se puede escribir en el proyecto PLC.

QU IBeHEI&| » i B E |4 85 | B | - O] A% A
BE > & X|| [ peviee | {7 AMSAMOTION EC I08R AVO_1  '[Z] Pou x [ PLCPRG |
= o @arEs (=] 1 PROGRAM
= [ Device (AM401-CPU1508TR/TN) 201 VER
VR 3 YTE_AS BIT 0: BYTE A3 BIT;
L BEE BYTE AS BIT 1: BYIE &S BIT;
'% sk | END VAR
EtherCATH| 58 i
By cruinze
=l pciBig
=i} Application

@ s

=& MainTask - T
= Da— s Ly et 524
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3.2 Instrucciones de funcionamiento

3.2.1 Entrada digital

El valor predeterminado para la entrada del médulo es FALSO. Si el canal de entrada del mdédulo tiene un nivel vélido, la matriz actual mostrard VERDADERO.

Puedes verlo en "Mapeo de E/S CANopen"

BE > ® X || ¥ Hardware Configuration |94 MetworkConfiguraton '] amx_1016T x
=H fwEs =
=7 ({] Deviee AESEEA] (mnt-cPussosTRTY) | | MIEEHEE £ = aial i
O i D =8 B EE s =8 EiAE =EE  #EE sm B2
o K FEAS + " Write Qutputs Ox1t0 0x10 () %60QwW1 UINT 2 Hlkroo
- canopenin e EiEFDO =7 Read Inputs Ox1 to 0x10 %I UINT HREPDS
By crunze i Eitd %20  BOOL
~ B0 rcizE RS SRS ] Bit1 %X21  BOOL
= b Application (ET] it * Bit2 %22 BOOL
0 pEER 9 Bit3 %IN2.3 BOOL
PLC_PRG {PRG) CANopenSlaver [fCREH R Bit4 %IN2.4 BOOL
HEEE R Eit5 %IX2.5 BOOL
=52 CANOPEN 5 » Bit6 %X26  BOOL
@ caNOpen Task e » Bit7 %X27  BOOL
=52 MainTask - Bits %IX3.0 BOOL
i & Pc_rrG [N Bits %IX3.1 BOOL
O mEERE R Bit10 %H3.2  BOOL
" softiotion General Axis Pool £ Bit11 %33 BOOL
w0 [l rieH_seeED o RO 4y Bit12 %IX3.4 BOOL
M MODBUS TCP (MadbusTCREHHLM3) *» Bit13 %IX3.5 BOOL
= [l CANOPEN (CANopen:Eik) p Bit14 %IX3.6 BOOL
* () amx_1016T (CANopen Slaver) ) Rit15 %X3.7 ROOI
P =t HRENEET TR IR (A R
Yy —RIEHEE Ty RIMEEERTMA
[HE -oiag, 025, SEEE
RE
[
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3.2.2 Salida digital

La salida del médulo es baja por defecto, con un valor de parametro FALSO. Esto se indica si el canal de salida del médulo esta configurado en "Mapeo de E/S CANopen".

Para comprobarlo, escriba VERDADERO en el valor de preparacion si se necesita un nivel alto y escriba FALSO si se necesita un nivel bajo, luego depure.

Haga clic en "Escribir" en la barra de mend.

& > 24X

‘D keEs
=5[] Device [FEHEH (AM401-CPU160STP/TH)
© i
=9t R
£ canopentze
-flgr crutze
= Bl picszsg
=} Application [}&f1]
i) Fems
PLC_PRG (PRG)
- B arEE
=gk canopen
@ canopen_Task
=g MairTask
.8 pLc_PRG
[ ERERE
3 "M SoftMotion General Axis Pool
B +oeH_seeeD 1o (IO
(9] MODBUS_TCP (ModbusTCPZE il 35)
= 7> B CANOPEN (CANopenzEvE)
amyx_IO15T (CANopen Slaver)

By Hardware Configuration

|5 Network Configuration

[ amx_1016T x|

MIESHES
il PoO
EEEPDO
JiEepacahid
i

CANopenSlaver /oAt

=t #A SRS 2
o4 el EE bl =5 HmilE  EEf Bm  BER
= "9 Write Qutputs Ox1to Ox10 @ %QW1 UINT fEtrPD0
i oe it %QX20  BOOL
" Bitl %Qx2.1  BOOL ]
o ] Bit2 %QX2.2  BOOL
] Bit3 %QK2.3 BOOL
[ Bit4 %Qx2.4  BOOL
] Bit5 WQN2.5 BOOL
L Bit6 %QX25  BOOL
L] Bit7 %QX2.7  BOOL
i-Fg Bitd %QX30  BOOL
] Bite %G1 BOOL
~Fip Biti0 %QX32  BOOL
e ] Bit11 %QX3.3  BOOL
[N Bit12 %Q¥34  BOOL
LR Bit13 %QX3.5 BOOL
] Bit14 %QX36  BOOL
] Bit15 %QX3.7  BOOL
- HEEEPDO
o] HEREHHES: AL GnRE
Yy TR e =TIEEERTA

-OEEiR, 0. SREE

-El estado de visualizacién correspondiente a la salida de nivel alto en el terminal de salida

wfF ORE ONE IR ORI M OBl I8 B0 BB
0. Ba=zRI& | > % n | | B
B v &% [ oevie [ #5mE  Hoeou (W mcrre [ mamask |9 NetokConfgwraton 7] ETHERCAT ] AMSAMOTION EC I08R.A VL1 X | '
= mErEs s
=7 7] Devie (158 (0 -coU B8R ) B B ETFE =
O ik T — zE we  EE itk s smE  sEE 2w ER
=¥ RS ) o gNDpo @ %Quuo BT OUT_GEN_DO
i & erercarinze BihE(E00RE) e ouT GENDO @ %Qxii BT OUT_GEN_DO
B oo -y o GNpo @ wQuiz BT OUT_GEN_DO
E @_U PLC B i [ OUT_GEN_DO %OXL3  BIT OUT_GEN_DO
=} Application [iZf7] T oE [ OUT_GEN DO %QKL4  BIT OUT_GEN_DO
@ o B OUT_GEN_DO %QXLS  BIT ©OUT_GEN DO
ilE5E EtherCAT 1fORd41 " 0UT_GEN DO %QXLE  BIT OUT_GEN_DO
] pLc_PRG PRG) -5 OUT_GEN_DO %QXLZ  BIT OUT_GEN_DO
2] poupre) i ] Analogoutputt %QW1 UV Analogoutputt
- B anme - g Analogoutput? %QW2  UINT Analogoutput2
= ¢ MairTask - e IN_GEN_DI %40 BT IN_GEN_DI
8 pc s L] IN_GEN_DI %41 BIT IN_GEN_DI
-8 ey % IN_GEN DI %42  BIT IN_GEN_DI
5 shemz ] IN_GEN_DI %43 BT IN_GEN DI
+ '3 SoftMation General Axis ool 5 ) IN_GEN_DI %44 BIT IN_GEN_DI
+ [l G+ _sPEED 10 (High Speed 10 Modie) [ IN_GEN_DI wes BT IN.GEN.DI
=[] ETHERCAT (Ether CAT Master Softioton) o ] IN_GEN_DI %IX46  BIT IN_GEN_DI
3£ AMSAMOTION_EC IOBR_A V0_1 1 (AMSAMOTION H [ IN_GEN DI w47  BIT IN GEN DI
% Analoginput1 %IW3 UINT Analoginputl
“% % Anzloginput2 %IW4 UINT Analoginput2
+ L] Analoginput3 RIWS UINT Angloginput3
o] Analoginput4 IWE UINT Analoginputd
3 L] Analoginputs SIWT UINT Analoginputs
7 ) Ancloginputs %IWE UINT Ancloginpute
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IV. Manual del usuario del PLC Delta

En esta seccién se utilizan CA2-I016T y Delta DVP15MC11T-06 como ejemplos para ilustrar los requisitos funcionales correspondientes.

4.1 Uso del software CANopen Builder 6.06

Después de encender la estacién maestra Delta CANopen y conectarla a la PC a través del cable de red, abra el software y cree un nuevo proyecto.

gfis ME1L - CANopen Builder - ElworkStation\0 my.

_Wapenu illiEarx_canopeniamx_canopen 401 Delta\IME 1\ elcx

D MR &EE W8 mER EED &

N ®mEE 9 e YO xR

O.

IEm) s

I= * 0 X
@ IME 1 (E:\workstation\0 my_project\canopen)|

|_§;5_EAN0

PE(O)

Ctrl?ltd-c

192.168.1.115

DVP1SMC1IT LAN1

DVP15MC-06

o =

| ) =& |
o

WHEE | T
FEERIR FREFLNR)... TaER
g: ::1:::1 BEED. b = :
----- B0 sl BRI =% Master
B eETE :
r]% fjﬂ EHEE ’ L&t DUP1SMC-O8
[;g s hionien. i BHE: [ ops - Ires: (B
T = EIE#E (SYNC)
ERES - N (eS| COB-D:  16%)80
EEiRR B4 FEHA: 50 ms
HeAl: ’Eﬂ"lemet v]
[¥] Heartbeat
ARIEE MR F iR HeartbeatE0, M3 T2 | FHeartheatTHEE
JEPREE: | Intel(R) Ethernet Connection (2) 1219V - FikHeartbeatfHiE]: 200 ms
R SHRRIFTEL

R AR 5 ¢
EisCaNopent EE BIEIES » MRS EIGT
B BRSERCAopenFEERARITE » Mtk

[Pl
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Agregue el archivo EDS correspondiente para el dispositivo.

i smx_canopen_401 - CANopen Builder - EXworkStatipefl my_prormetican Mizt\ams_canopeniamx_canopen_401_Deltalamx_ca
L wER REE WEV \ER RE &mm{m e

.:I@ L Iﬂlﬂ M LN LD
X FF;-CTH_O EFES0..  CrisAksC
'?_“1 amy_canopen_401 (E-workStation' my_project (== y ] 'EQ?E
I unER Ml R [ses|
= 9; FEEE FEER
| - Motion e o o
b=t 0 Master
g BEEH: DWPIMMCS
: BHEE:
v B 4 amx_108R_A
I =E T R - i
C | rewern e 5
- %3 CANopen EDS
-0 cru = #7HE CANopen EDS 7T
- D CaNopenifig |
I i Ad10coRM siave
B amow B REsk
[ amx_1087_a
i-fl AsooscM-ARTU
[ asooscv-arTU
o - AsooscM-A Slave
| | | [l As200 Series Slave
[ |1 il 45300 Series Slave
[l ASS00E Series Slave
L As524C Slave
] AsDA ™ i I b
| ioff) ASDA-AZ Drive - R — - e PR
« — | BE | | =i | (L]
@mf[ﬁamiml T i
lﬂl?’fﬁ — ' — =)
o I
%.: | | = amx_canopen 401 Delta » amx canopen 401 » - |-L,, i BE amx_canopen 401 o
ER vy SR =~ O @
L -t
i w= Sl B amx_JOSR _A.eds
= BR l a:rlx_:anopen_ﬂﬂl.msource EDS Doecument
: | | g 2
[F] = | 11.9 KB
| J =5 ié amx_IDiﬁgds
B Administrator £D04 Dacrent
6.02 KB
1 EE
& s ©)
[ ) mﬂ (D:}
Ca FHEEE (E:)
L vm wind
L workStation b
iR mD: | o Mopen ED—EEZHQHSJ -i
-::u I |
ik
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Agregue el médulo esclavo correspondiente

D @ (EE9e Lhb

T%= - 0 %

| %CANopen x |

[E amx_canopen_401 (E:workStation\0 my_project
T EEE

-8 REmE

v T 127 Master

BB (k|

v

-Ta R

Ik

=[] CANopenit& =
1] AH10COPM Slaui |

- [ SR TR _A

..... M Asooscm-aRTU

..... B asooscm-aRTU

..... B asooscm-a Slave

----- Hl 45200 Series Slave

----- El As300 Series Slave

-Jffl] ASS00E Series Slave

[l as524C Slave

—afl] ASD-A

..... Al AsDa-A2 Drive

..... Afl ASDA-A3 Drive W
il 1 | 3

i R
@Mﬁ )
EE

ES: 0.0.0.0
TF:  CANFestival
it :

S ———
EhoiaE | [ ® |
e [CANFesﬁvaJ v]

rtmize

e 27 E

£ Master

BEEHR:  DWP1SMC05

TFE: Mbps W
BlEERT8 (SYNC)

COBD:  16%)50

EEEE: 4 ms

[ Heartbeat
R EiGE Heartbeat 20, MIZETEE |
FutHeartbeatffj8: 0

SRR,
EREAHRRIFRIREAIS | E@

HfcaNopeni#fEE BAATS . M
EF— ETEEHCANopenifEL
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Configure los pardmetros relevantes para las estaciones maestras y esclavas CANopen respectivamente.

5& amyx_canopen 401 - CANaopen Builder - E\workStation\0 my_project\canopen\2 Jlifl\amx_canopeniamx canopen 401 Delta\amx_canopen 401\amx canopen 40L.elex
PR REE WEVv WER BED EEo IREm  EEH)
Dw B [AE9e XOND X Es 50 700

Ie= v ax |§'-5CANopen 4 ‘
) amx_canapen_401 (= workStation\d my_project J'ﬁ'i'z}"wi'a'éﬁé; e [ =
v [F1 amx I1016T EP ]
B 7 amx_1016T B 127 (|

8 amx_IO16T

w
@‘j‘o #rigAenl = iz E=H Master
-l 2ETE v @9 amx_1016T
CANopenFRE v @5 amx_I03R_A WEaEH:  DVP1EMC-08
2 Ffﬁﬂlﬁ ¥l > amcaom s EHE: | Mbps - T [EiblEs -
gy caM L 4 amx_I0BR_A o
-y one v @ 11 amx I08R_A [ElERTE (SYNC)
-G 1EE COBAD:  16% |50
S EEE: 4 -
‘ N g e ——
[ Heartbedt
N b St Heartbeat2 0, MIFTE ) FHeartbeatThiE
FibHeartbeatididl: o e
FriERIERAH,

R RRI SRR 5
EHCANoDer EE AIEHIES » MIEHEE ST, CANopenii A FiL AR
B ETEBHCANrer BEE RIS NS TSI TR

No seleccione el cédigo del fabricante, el cédigo del producto ni la versién del producto.

| 3 B | AT eV RaSKL | [ FUILL | 8] PURUS | ] US| (S VATISDIE | 5 L ANOPEnESnET | ks SEIHHELES | #x CANOpen X |

| TT 127 Master B® [ PooRLAT | PFDORENE | Z#REE | B35hSD0 | AAsEisER |

1 amx_IOSR_A

= S EFR: amx IOSR_A iR AERR: amx I0SR_A
16#00000000 OQ%%%&J :  16%00030192
@F"“fﬁﬂ :  16x00000000 @fzﬁ :  16=00000000
Mode Guarding

GuardAdd] (0x100C): |0 | ms Life Time Factor {(0x100D): O

COB-ID

i Heartbeat
< M iisHeartbeat@= ERdiEl: 200
Al

e

¥ B A S D L R A
= Fror=gra I Ems) P2k (me)

o 4R

15

| S S5 1R A SSEIEERART Al . so0 ms

Bt Ff

EREER

COB-ID: 16#%# 81
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Después de la compilacién, puede ver la tabla de bisqueda de direcciones correspondiente en la configuracién CANopen.

iR REE BV HER BED T=o 1Em BEEH

D@ = DYDY XiEE BE Z O8It 1
= v ax Envmsmmﬁ £ (4tiopen | cANopenBRE x |
% IR (C\Users\LL1 Desktop (R 4WAE el = == s T P = i
T1 it 1 VAR_GLOBAL 1 RxVar4 #MW5560 UINT 1] RxPDO-Write Outputs @x1 to ®x1f
2 VAR_GLOBAL I TxVars %5668 UINT 1] TxPDO-Read Inputs @x1 to 6x18

| E NewTaskl (iR B
- 2R

[ Pou1 (re)

Agregue los programas correspondientes a las secciones de tareas y programas, respectivamente. Tras la compilacion correcta, descargue los programas al PLC y ejecltelos.
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V. Instrucciones de configuracion de pardmetros

Esta seccién presenta la configuracion de parametros del CA2-I016T. La velocidad en baudios y la direccion de la estacion deben configurarse junto con los interruptores DIP para lograr los ajustes deseados.

Requisitos funcionales correspondientes.

5.1 Modificar la velocidad en baudios de la interfaz CAN

= Descripcién de los pardmetros de comunicacién de la interfaz CAN
PODER-Velocidad en baudios del bus:20 kBit/sllegar1 Mbit/s

Configuracién de la velocidad en baudios de la interfaz CAN

La velocidad en baudios de la interfaz CAN se determina por el estado del interruptor DIP "Velocidad en baudios" del médulo. Tenga en cuenta que al ajustar el estado del interruptor DIP con el médulo encendido,

El médulo debe apagarse durante al menos 3 segundos antes de volver a encenderse para que los cambios surtan efecto. Consulte la tabla a continuacién para obtener mas informacién (todos los interruptores DIP vienen de fabrica en posicién OFF).

PRESH X XI R RIS ER

ST | 28RS | 3BTRS | A piUs)

. OFF OFF | OFF 1M
OFF B0k
OFF BO0K
OFF 250K
126K
100K
BOK

20K

18 Manual del usuario del CA2-1016T



- AMSAMOTION®

B IEA 11

5.2 Modificar la direccién de la estacion local

Establecer los nimeros de estacién del 1 al 32

El nimero de estacién se puede modificar entre 1y 32. Esto se realiza ajustando el interruptor DIP "Direccién de Estacién” en el médulo. Tenga en cuenta que esto debe hacerse con el médulo encendido.
Al ajustar el estado del interruptor DIP, el médulo debe apagarse durante al menos 3 segundos antes de volver a encenderse para que los cambios surtan efecto. Las correspondencias especificas se muestran en la tabla a continuacién (configuracion de fab

(Elinterruptor DIP esta en posicién OFF).

B XTI RRIRIE S 3%k (1-32)

VSRR | 25RANE | 9N | ISFRE | SSTMGE | BS
GFF | OFF |  OFF OFF | OFF 1
OFF | OFF [ oFF 2

QOFF OFF | OFF 3

OFF OFF | aFF 4

OFF [ oFF 5

OFF | OFF 5

OFF [ OFF 7

OFF OFF ]

OFF 4

OFF 1

OFF il

OFF 12

OFF 1

OFF i

OFF &

OFF 16
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VI. Diccionario de objetos

tipo

imergencia

razon

indice Subindice nombre propiedad valor predeterminado describir
0x1000 Tipo de dispositivo UINT32 RO 0x30191 Tipo de equipo
Error
0x1001 . UINTS8 RO 0 Tipo de error
Registro
0X1 005 ID de COB de sincronizacién UINT32 RW OX80 1D de trama de sincronizacig
Comunicar
|O n arco de sincronizacion,
0x1006 ) UINT32 RW 0 e
C|C|O Periodo de envio
Periodo
Emergencia
0X1 01 4 g UINT32 RW OX81 Identificacién de mensaje de ¢
Identificacién de COB
Latido del corazén
0X1 01 7 o e core UINT1 6 RW OXCS Paquete de latidos del ¢
Tiempo
O nl.llmero UINT8 RO 4 Nimero de entradas
1 Identificacion de Verdor UI NT32 RO Codigo del fabricante
Producto
0X1 01 8 2 UINT32 RO 0 Codigo de producto
Cédigo
Revision
3 , UINT32 RO 1 0 Nimero de versién
numero
De serie
4 , UINT32 RO 0 Numero de serie
numero
namero de
0 L, . UINT8 RO 4 Numero de entradas
subindice
Nodo
1 Identificacién de COB de PDO| UINT32 RW Identificacién RPDO
Identificacion+0x200
0x1400 Transmisiones
L 2 UINTS8 RW 0 Tipo de envio
(ReCIblr sobre el tipo
D’O P 1 In h I bl r Al prohibir las restricciones
Parametro) 3 UINT16 RW 0 entre
Tiempo
(1710 ms)
Cronometraje del evento
5 Temporizador de eventos UINT1 6 RW 0 Tiempo de activacion
(EM)
Recibir PDO
0x1600 1 UINT32 RW 0x63000110
1 Mapeo
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numero de
L, . UINT8 RO 4 Numero de entradas
subindice
Nodo
Identificacion de COB de PDO| UINT32 RW Identificacién de TPDO
Identificacién+0x180
0x1800 Transmisiones
. UINT8 RW 0x01 Tipo de envio
(Transmitir sobre el tipo
D,O P 1 In h | b| r Al prohibir las restricciones
Parametro) UINT16 RW 0
Tiempo
(1710 ms)
Cronometraje del evento
Temporizador de eventos UINT1 6 RW 0 Tiempo de activacion
(EM)
Transmitir
0x1A00 DOP 1 UINT32 RW 0x61000110
Cartografia
namero de
L, . UINT8 RO 1 Numero de entradas
subindice
Mapeado
0x6100 iab|
Va rla e icacién de entrada
UINT16 RW 0x0 o
Leer entradas sitio
16 bits
namero de
L, . UINT8 RO 1 Numero de entradas
subindice
Mapeado
0x6300 variable
Escribir UINT’] 6 RW OXO Ubicacién de entrada 1016
Salidas 16 e
Poco

veintiuno
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