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1. Descripcién general del producto

1.1 Introduccién del producto

El AimoXun CA2-IO8R-A es un dispositivo que integra adquisicién y control de sefiales digitales, adquisicién y salida de sefiales analégicas, y cuenta con el protocolo de comunicacién estandar CANopen.

Es un producto econémico, estable, facil de instalar y de amplia aplicacién.

1.2 Caracteristicas y funciones

- 8 entradas digitales optoaisladas, 8 salidas de relé

6 canales de entradas analdgicas de 12 bits, 2 canales de salidas analdgicas de 12 bits
Admite el protocolo CANopen y la funcién de actualizacién de firmware del puerto serie 485.
El circuito de alimentacién adopta un disefio de proteccidn 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 AMSAMOTION_CP_IO8R_A incluyen: adquisicién y monitoreo de datos de redes de campo industriales; minas de carbén,

Comunicacién remota para pozos petroliferos, etc.; comunicacién remota para aplicaciones de ensefianza; equipos o sistemas CAN para automatizacién industrial, automatizacion de edificios, etc.

Manual del usuario del CA2-I08R-A
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1I. Especificaciones del producto

2.1 Parametros del producto

Parametros principales

Interfaz de entrada (DI)

Introducir puntos

Ruta 8

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 éptico

Interfaz de salida ( HACE)

Puntos de salida

Ruta 8

Tipo de salida

Salida de relé, contacto normalmente abierto

Capacidad de salida

2A/punto; 8A/4 puntos

Circuito aislado

Aislamiento mecénico

Interfaz de entrada ( AI)

Introducir puntos

Ruta 6

Tipo de entrada

3ra Carretera 0~10 V,3camino0~20 mA

resolucion 12 bits
Interfaz de salida ( AO
Puntos de salida Ruta 2

Tipo de salida

Cada camino 0~10 Vo0~20 mAHay una opcién disponible: terminales independientes.

resolucion

12 bits

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

s
Método de instalacién g U |a

tamafio

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

Manual del usuario del CA2-I08R-A
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2.2 Cableado de terminales

2.2.1 Cableado de terminales

e e
GND oe—18-0 i
CAN_H :}—f{_’:} .
CANR o |8 A
C}__

9
N/C o—a0—( 5

Li+)

{

SIS

Li+)

r

MN/C
CAN_L
GND
MN/C
MN/C

Cuando es necesario conectar una resistencia de terminacion, se pugAN_H y CAN_R Cortocircuito

Manual del usuario del CA2-I08R-A
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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 alimentacién de 24V CC

1 millén

Terminal comdn para entrada de corriente analégica

ov

Terminal negativo de la fuente de alimentacion de 24 V CC

Yo1

La entrada de corriente analdgica del primer canal es de 0 a 20 mA.

A

485+ (para actualizaciones)

12

Entrada de corriente analégica del segundo canal 0~20 mA

B

485 - (para actualizaciones)

I3

Entrada de corriente analégica de tercer canal 0~20 mA

1 millén

No.1~8Terminal comun del canal de entrada digital

2 millones

Terminal comun para entrada de voltaje analégico

0.0

Entrada digital del canal 1

Versién 1

El primer canal es una entrada de voltaje analégica de 0~10 V.

0.1

Entrada digital del canal 2

V2

Segunda entrada de voltaje analdgica: 0~10 V

0.2

3.2 entrada digital

V3

Entrada de voltaje analdgico de tercer canal 0~10 V

0.3

4? entrada digital

4 millones

Primer terminal comun de salida analdgica

0.4

52 entrada digital

Yo1

La entrada de corriente analdgica del primer canal es de 0 a 20 mA.

0.5

6° entrada digital

14

El primer canal emite corriente analdgica de 0 a 20 mA.

0.6

7° entrada digital

V4

El primer canal emite un voltaje analégico de 0~10 V.

0.7

8? entrada digital

5 millones

Segundo terminal comun de salida analégica

1litro

No.1~4Terminal comun del canal de salida digital

I5

Salida de corriente analdgica del segundo canal 0~20 mA

0.0

Salida digital del canal 1

V5

Segunda salida de voltaje analégica (0~10 V)

0.1

Segunda salida digital

0.2

3.2 salida digital

CORRER

Luz roja: Luz indicadora del estado de actualizacion del médulo

Luz verde: Indicador del estado de funcionamiento del médulo

0.3

42 salida digital

2litros

No.5~8Terminal comun del canal de salida digital

COMUNICACION

Luz roja: Indicador de error de comunicacién CAN

Luz verde: Indicador de estado de comunicacién CAN

0.4

52 salida digital

0.5

6° salida digital

BOTA

Mantenga presionado el bot6n antes de encender y continte presionandolo durante 3

Ingrese al modo de actualizacién de firmware

0.6

7? salida digital

0.7

8? salida digital

legundos después de encender.
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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, actualizacion de firmware en progreso.

COMUNICACION

Estado de luz verde

Parpadeo rapido: Durante la comunicacién CAN

Estado de luz roja

Extincion constante  SIN €rrOres

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 Descripcion de la sefial 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 alimentacién 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-I08R-A
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III. Manual del usuario del PLC Huichuan

En esta seccion se utilizan el CA2-IO8R-Ay el CODESYS del PLC Huichu

3.1 Uso del software InoProShop

-Abra el software y cree un nuevo proyecto. Localice el modelo de PLC correspondiente,

InoProShop(V16.2)

an como ejemplos para demostrar cémo lograr los requisitos funcionales correspondientes.

como se muestra en la siguiente imagen:

GE.EI_EZ_!

it OWE OWE IE WE EE Bd IE B0 #FEE
e == | #4 2% |12 | : |
e ~ & x| B ##@E o« o
InoProShop(V1.6.
E Lo Latest News
g gaTe. |
[ MrcehfTHTHR..
G rETs

AC712

ACB01-0221-U0R0
ACB02-0222-10R0
AC811-0031-U0RD
-0122-U
AM401-CPU1608TH-C

AM401-CPU1608TR/TN

AM402-CPU1608TN-C

AM403-CPU1G08TN
AMBO0-CPU1608TR T
AMG10-CPU1608TP
APT701-0021-J0R0

APTOX

CODESYS SoftMotion RTE V3
CODESYS Softmotion RTE V3 x64
CODESYS SoftMotion Win V3
CODESYS SoftMotion Win V3 x84
Inovance_Windows_RTE_X&4
PitchDrive

THAA

MW 1PERS45: SHEEMODEUS-RIUSE M abthissnE B Oty

W IPECAN: SRHFCANOp enEubA0CANLI nkeE /M ISR, E3hERA RIS

B3 Mk

ﬁ\éﬂ%ﬁl;&ﬁ: LFESEHEMODBUS-TCR /M akthis . Eabioseigead
k7

B JEEtherCATESE . BHE BAhdd1oa-PEtherCAT MGG

ERA T A ENE (APMES ERSHT gl )

B AR elE @R, (AIMeEEIERA ) o IETERL (Bl

SiEHit ) » BT Re AT fRAR R

B EFEFERINE, FHEFEeE. e REF 40018

el 5
N B () Ll
m (L): D:Wui&uan
=
w

\

RERES

TN ExAE
ETARTE

@ Greerent | [B 58 vEe Ba e

BRE—RRE: ©00®0  FRE:

HRARP: (RRRA)
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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)

-
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

[y Pous [x wE |

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

BEMRE: Qo®o0  HERE:

SFEiIfAR: (REAR)
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SAGSDXH [l SAECTSE | @ Hok @ @ 80

- Archivo EDS para instalar médulos
##E1.project” - InoProShap(V1.6.2) 1 B — . T —
we RS WA TE OS2 a8 @ [ I8 B
QU E=H & EIBE... | g % | 08 | | & |
[ e
B o ice 3 Wetwork Configuration x
- O Aass @ 288 0 | zew BB S o e |l SAEDSIHE
= (@ Device (AM401-CPUI60STP/TI) M~ tmefroshop TR
et oo
S EISHT Seripting ¥ [F]Modbus Fih [ Modbus Mg
=¥ mEs B eao
¥ canopentzE I [¥| CANopen T3 [[]CANlink Fih

[C] BRI

[F]CANLink Mk

fAB():  [System Repository
(c ntrol\InoPraSaop\COD )

. < INo.. » —MESHEDITER.

Tl

FRARERE 0

EERE SRS, | vedor [<2EEBE>

E8 - FEiE

[SE-1g

=%
+ @ =miss
- (@ Pic
+ & softmotiondlizh
=- @ mimEs

#  €AN CANbus

=il CANopen

- dARREE

{i-]

2y 1046 v Cor, T
[ amx_108R_A ¥ Co., Ltd, 6
= Leadshine Technology Co., Ltd.

(B}

<& =55 §
A Administrator
= R,

& s ()

o FIHERE (D)

o FIERE (E)

1 vm win?

amx IO8R A.eds.
EDS Document
12.0 KB

workStation
11 0 my._project

(15620 Shenzhen Inovance Tedhnokogy Co., Lid
- [ 15620 v056.4  Shenzhen Inovance Technology Co., Ltd

G reman w1 1 Chanshan Tnawsnse Tachnainmy Ca 1t
o m ]

=

N\ TEIDOMCAIRER! FETNRE (ISR AlRTEIRETE
O PR EHoRoARER ! FRE (EEEHE) ARETEEBETE!
® Device "amx_I08R_A"installed to device repository.

2 i

#iA

| bootloader
| canopen
L ommEE
) 1coder

4R (N): amx_IO8R_A.eds

Haga clic en Configuracién de red a la izquierda e importe el médulo esclavo CANOPEN correspondiente.

Pl il el oy Tl el

=& Lproject” - InoProShop(V1.6.2) =E| %
N R OWE IR WE UYL IE 'E0 &
(<] SIS o BBX AR ET % XE| 18
BE > % X || [f Devce '3 Network Configuration X | ~ | | FSEEBEE v 2 x
=3 xee1 || R |EEH (ks B DR e | SAEDSE (8 SAcsoxls (@ SARCTIHE | @itk Q@ 80 - % JE%D
= [ Device (AM401-CPU1508TP/TN) 5 o LAER
o CONO || &5 canopenl
[ Modbus E3f [ ¥Modbus 35 [ BEat 57 Inovance
Caxo H #ll GLiRTUCOP
s [#]CANopen F 3 []CANLink F3k [[]CANTink M3k E :x :i
& cruinze Ethernet il 1580
= Bl pLci=ig [JModbusTCP F3h  []ModbusTCP Mk [JMelsec Ei il 15620 055
=} Application | FEthercAT [l Mp380MDS00_v1. 12
[ | EtherCAT T3 [l mossor
bic £m () R : B voriopec v
=Ty, [ClEtherNet/IPFE  [[]EtherNet/IPMih il Posozric
Y [l Pitch_Drive_v1.14
£ canoPeN ®  amx (08 3 il svesoc_vi1
] CANOpen_Task ® RA q - [l svesoc_v11
= MainTask e A
2 @Em,:c - g S‘EW'(/’E’%;’T’/I\"E‘ Hﬂ ;‘ﬂ{ﬂ mljj AMSAMOTION Technology Ca., Ltd.
—— | & XU B s
BF
‘4 softMotion General Axis Posl
. HIGH_SPEED._1O (SIORED Leadshine Technology Co., Ltd.
= B CANOPEN (CANopenzE i) - Ethercatn)
=/ [ amx_10BR_A (CANopen Slaver) F EtherNetP0l
&P Axis_CO (Axis_CO)
« i ] »
Dypous |32 i | < I T
EEE N EE |
i3 000  fHEE: SHAR: (RAMAS) Q
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Configuracién de los pardmetros del sitio principal

CANOpen Fuh s ETE i o
s 27 5 [ hEnkEms | [ samEngs |
CANopenMaster LiOAR & —

s EEE (kbitjs): (1000 -D

[T 38 FEiz T g A EE Lk sDO NMTiRA]
[7] BZhBEh CANopenManager [7] Bzhahdn,
NMTBEhRTE (ANRATE)

fti 3
[ fgc ol =

COB-ID: 162 |50 HEID: [127
% B (us):  |100000 & 4 FeftiEl (ms):  [300

BORE®EWs): | -
[ R EE

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

| * 8 || [ vevice € MetworkC [ canoren [ mdisco “[f] amx_108R % By Hardware Configuration
7 Device [ A] (AM401-CPU1608TR 1) I =3 B3 EmirE =
O i s e P s em B il eEE sem
=9 FERATS # " \Write Outputs 0x1 to Ox8 %082 USINT 1 P00
By canopeniiz HiEPDO = Analogue Cutput 1 wow2  INT 0 Elro0
-y cruze " Analogue Output 2 QW3 NT 0 fEifzPoo
Bl BAsuEE = Read Inputs O to 03 %182 USINT 0 SEHEPDO
=} Application GEfT] it [ Anelogue Tnput 1 wwz INT 0 EEEPDO
i rEEs =% Analogue Input 2 %WW3  INT 0 HEPDO
PLC_PRG (PRG) CANopenslaver OB a4 Anzlogue Input 3 WIWe INT 0 EHEPDO
- @ nnme + Anzlogue Input 4 HIWS INT 0 HjkPDO
= @ CAHIGESH i = Anzlogue Input 5 HIWE INT 0 HjEPDO
' & canopen Task a= = Analogue Input & HIWT INT 0 BHEPDO
=& MainTask =
LW pLc_PRG —
HRIEEE
"% SoftMotion General Axis Pool
> Wl teH_speeD 10 (SEEICHER)
MODBUS_TCP (ModbusTCPZEH M 35)
=% Ml CANOPEN (CANopenzEih)
is_CO (Axis_CO) E ] EHTE: | BAL RIS R
Y -GEENTE Ty —HMETRTAAT
[E= T
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-Una vez completado el mapeo, se puede escribir en el proyecto PLC.

ot mmm G AT mer en wame e
0 1 B=E=H & [ RN : & s o |
BE > & X|| [ peviee | {7 AMSAMOTION EC I08R AVO_1  '[Z] Pou x [ PLCPRG |
R =5y 1 PROGRAM T
=[] Device (AM401-CPU18DSTP/TH) 2 VAR

VA 3 YIE_AS BIT 0: BYTE A5 BIT;

L R BYTE_AS BIT 1: BYIE 1S BIT:

_% REEiRTE END VAR

EtherCATH]H2

By cruinze
=Bl ez
=i} Application

@ s

= @ MainTask

1

BYTE_A&S BIT_0(

D @il WS SR
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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"

T OWE WE IE ®F EL MM I8 B0 EB
OulEwH & |84 25 |G | - [T | = |5
BE > 2 [ Deviee | [§ EWME | [5] Pou PLCPRG [ §9 ManTask | € Network Configuration |7 EmERcaT (] AMSAMOTION_EC_I08R_A_VO_1_1 X |
=5 @SR
= (7 Device (AR (AMA01-CPUIOSTR/TN) =) =R #HAll STHE =
O e e wE A s =0 =i OeRE 2@ mE
=94 PRI "% ouT GENDo @ %Qxio BT ) OUT_GEN_DO
- W ethercaTinze BihEH(so0RE) () ouT_GEN.DO @ %Qxt1 BT OUT_GEN_DO
B crutnze L ouT GeNDo @ %wQxi2 BT OUT_GEN_DO
=Bl pciBg ] [N OUT_GEN_DO %QXL3  BIT OUT_GEN_BO
= £} Application [Z{7] e caE LR OUT_GEN_DO %QXL4  BIT OUT_GEN_DO
i @ ot i OUT_GEN_DO QK15 BIT OUT_GEN_DO
D EsEs EtherCAT JfORLSH Ft 3 OUT_GEN_DO %WQKLE  BIT OUT_GEN_DO
1 pLc_pre (PRG) £ [ OUT_GEN_DO %QKXL7  BIT OUT_GEN_DO
-[E] rou pre) W T Analogoutput1 QWL UINT Analogoutput1
= EaEE e ERL"Y 2 %OW2 VINT. Analogoutput2
= MainTask et it IN_GEN_DI %40 BT IN_GEN DI
8 pic_pre k] IN_GEN_DI %IX4. 1 BIT IN_GEN_DI
-8 pou Loy IN_GEN_DI %IX4.2 EIT IN_GEN_DI
#HEERE Lo IN_GEN_DI %IN4.3 BT IN_GEN_DI
2 SoftMotion General Axis Pool . ] IN_GEN_DI %IX4.4 BIT IN_GEN_DI
0 Bl 161 spEED 10 (High Speed 10 Modiie) [ ] IN_GEN_DI %IN4.5 BIT IN_GEN_DI
? ETHERCAT (EtherCAT Master SoftMotion) 9 IN_GEN_DI %46 BT IN_GEN_DI
() AMSAMOTION_EC_I08R_A_VD_1_1 (AMSAMOTION_H [ IN_GEN DI %47 BIT IN_GEN_DI
) Analoginputi I3 UINT Analoginputi
) Analoginput2 W4 UINT Analoginput2
% Analoginput3 SIWS UINT Analoginput3
. 4 Analoginput4 %IVE UINT Analoginput4
- Analoginputs YIW7 UINT Analoginputs
= Analoginputs SEIWS UINT Analoginputs
OUT_GEN_DO EEmA BREHTE: B2 (BRFRERRT A
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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".

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

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.

b A
QUuIBwd &

il T8 &0 EHEH

Aeh Fs

s B Shift478

BRI CHl4FS
.

Fa

Shift+£10

= & ManTask
&) ric_pre
] rou
O mRemA
% SoftMotion General Axis fpol

o [l H16H_SPEED IO (High e
=5[] ETHERCAT (ethercaT Mater

chrlF7
SERIE F7
FFRAIE AHET
o e
Core Dump [
TR v
Check Hemary for Active Applcaton

oo, oxa | o o
¥ smE |Eleou (B ecerc (g% ManTask |3 NetrokConfowaten | () ETHERCAT /5] AMSAMOTION_EC_I08R A VO 11 X
=i i b
" ouTGeN Do @ wQouo BT
P out Gen oo @ gLl e
“® out GEN DO @ mQrL2 BT
) OUT_GEN_PO *QLI BT
¥ OUT_GEN_DG: uQHLA  BIT
e QUT_GEN_DC BAKLS BT
& OUT_GEN_DO wOKLE  BIT
» QUT_GEN DO HKKLT BT
(] Ansiogoutputt SLOWL_ UINT
="y Andagoutput2 *%qQw2 umT
] IN_GEN DI %DX4.0 BIT IN_GEN_DI
» IN_GEN_ DI %D, 1 BIT IN_GEN_D1
» IN_GEN BT w42 BIT IN_GEN DI
4 IN_GEN_DI 0,3 61T IN_GEN_DI
. IN_GEN DI W44 BIT IN_GEN DI
[ IN_GEN DI WA BT IN_GEN DI
* IN_GEN DI %4s  BIT IN_GEN DI
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3.2.3 Entrada analdgica

-Las entradas analdgicas se asignan en "CANopen I/0".Lista
La entrada analégica 1 corresponde a I1
La entrada analdgica 2 corresponde a I2
La entrada analégica 3 corresponde a I3
La entrada analégica 4 corresponde a V1
La entrada analdgica 5 corresponde a V2
La entrada analégica 6 corresponde a V3

Conversién digital a analégica: 0-10 V 0 0-20 mA, correspondiente a 0-4095
3.2.4 Salida analégica

-Salida analdgica en "Mapeo de E/S CANopen'"Lista
La salida analégica 1 corresponde a I4/V4
La salida analdgica 2 corresponde a I5/V5
Conversién de digital a analdgico: 0-4095 corresponde a 0-10 V 0 0-20 mA

Ingrese el valor que desea escribir en el campo "Preparar valor" y luego haga clic en "Escribir valor" en el panel "Depurar".
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IV. Manual del usuario del PLC Delta

En esta seccidon se utilizan CA2-IO8R-A 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.

o TIS1 - CANopen Builder - EAworkStation\0 m) 7projad\canupen\%ﬂmxicanupen\amxﬁcanopengl{)lﬁDE“ﬂ\]mal\ﬁE1.e|cx

[ w#n REE WEv HEEE B o [I2m ] = )

Dw @[ME] 2 & LOD NG #10

= T B X [FaCANope  ERBEQ.  CrieAt-C

|6 1B 1 (& \workstation\0 my_projecticanopen)| |~ - Tz o
T e TR == |RE il

FefE

HE(N): amx_108R_A.eds

b e _______ . ) e 9
.

] i | =sie=

| eme L)

1 7% CANopen EDS X

|| TE: [canFestval -

' 274 CANopen EDS 37

: [ ceu - =

E =7 CAMopeni & [

: - AH10COPM Slave B. &EEH

: amx_1016T

1 amx_IOBR_A g

1 - Asooscm-a RTU s {T7F

]

. ASDOSCM-A RTU 7

E E T OQ ‘ |, « canopen » 2L » amx_canopen » amx_canopen_401:[?elt37> im'x_canopen_diol ] o~ “77| | ,"j{'i,?,fam’?(‘:’"oﬁe,ﬂ‘f‘m Pl ‘E
1 [l A5200 Series Slave z oyt

1 [l AS300 Series Slave L il i 05 3 - e
: B AS500E Series Slave B wm & amx 108R A.eds
: B Ass24C Slave =HEN }l amx_canopen_401.resource EDSiDocurinent

: ] AsD-A B jlp o= 11.9 KB

] -ff) ASDA-82 Drive - SR

3 J% a5 E amx_1016T.eds

7

: B Administrator DS Bocumment

: ) 6.02 KB

] & L

: &, FiEE ()

: s AR (D)

: (a BHBREE ()

| wm win?

E 1. workStation

1 . 0 my_project

] i ) bootloader

e |, canopen

3 L O HFEEEE

.

.
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Agregue el médulo esclavo correspondiente

e TE1 - CANopen Builder - E\workStation\D my_project\canopen)2 fliz\amx_canopeniamx_canopen 401 Delta\IHE1VAE L.elex

DMMR SmEE WEBv @EE BED EEo IRm EEH)
‘0w ] [=] 1 I8 el R
B * o X

[ TE1 (E:\WworkStation}d my_project\canopen| |7 w7

T EeEs

w- =REE

RIS

7 | cAnFestival

=[] CANopenizs
..... fl aHi0cOPM Slave

..... B AsooscM-a Slave
..... Bl 25200 Series Slave
..... El A5300 Series Slave
-] ASS00E Series Slave
. Jil] Ass24C Slave

.afl] ASD-A

..... ) AsDa-A2 Drive

..... Affl AsDA-A3 Drive

1| 1

]
WS
GE
ik

0.0.0.0

CANFestival

BE |
ToiEE
roh=H 127 =
2% Master
iLaaein:  DVP1SMC-06

R

E[4FE (SYNC)

TiFEs: |l

COB-ID: 16|80
B4 A 50 ms
Heartbeat

DN FibA Hear tbeat 20, MIFTEE ) HeartbeatThE:

EiHeartbeatfiid: 200 ms

SHBRISTE
TSR R IRRAR :

FHifCANopentfEE E{FRITS » MEEIFHEhIT 4, CANoy
BH— ErEEECANopendlEZ B HERITHE > LA
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Configure los pardmetros relevantes para las estaciones maestras y esclavas CANopen respectivamente.

T T Tl Rttt et

L — = e I e T e = e
8| o TTF 127 Master | BE | |
~ Bl 1 amx_I08R_A =]
HEE 127 =
=% Master

iR ek DVP1SMC-06

EFEE 1Mbps T TArtE=: | EabfE=h =

T (SYNC )
COB-ID: 163 &

Bl FEHR

FHHIHeartbeat2 0. MFTEE | FHeartbeatThEE

FwhHeartheatd 8] = 0 ms
FuiERIFErAT4,
iFIEESBRIETIRFER TS - [EEfJEi’F ‘]

FHiiCaMopenHfsEE B EHRITS - MRE{ISETNAT . CANopendij » Fitghis
BEEfi— BT EEISCANopendfTEE BHEAHES » MEEARIEINGERE £ 83T

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

|gisf P | NEWIASKE | [ty FUUL | ] FUIUS | ] FUUE | (ER VETIE0IE | B LANOPENEDES | 5B SRIHEDES | Fx CANopen X
I I I | | | | | | |

|28 [poomast | roomit | Zaimss | B32hsoo | Makis |

~ ¥ 127 Master
~ [ 1 amx_IOSR_A

R amx_I0SR_A iEiE R amx_IOSR_A

0 Q&%xg@:
@Eﬁ‘fﬁﬂ: 16200000000 @iﬁ:: 1600000000

Mode Guarding

16#00030192

GuardAi 8 (0x100C): |0 | ms Life Time Factor {0x100D): |0

16

COB-ID:

Heartbeat
MibHeartbeatf=4 B iE] :

o ARG S T R AR
Mﬁﬁ Wtz ms) =2 (ms)

]

200 ms ) ESEUSE AT M BEEIEAYiE: 00 me

] B

1l

ERER

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.

= yax
= IHE4 (C:\Users\111\Desktop I E 4\ E 4.¢l

O ER NewTaskl (431, B0
SRR

TRovpisMc0s | 8 caliopen | B cANopenfiBEE x |

=5l iE &R Hahik FiBHE TG E
1 VAR_GLOBAL %% Rxvarl %MB11e08 USINT
2 VAR_GLOBAL %% Rxvar2 EMWS 581 INT
=] VAR_GLOBAL %% Rxvar3 M5 582 INT
4 VAR_GLOBAL 0 Txvarl #%MBleeea USTHT
5 VAR_GLOBAL ¥ Tavar2 EMHSee1 INT
6 VAR_GLOBAL ¥ Txvar3 EMHS @62 INT
7 VAR_GLOBAL 0 Txvard EMHS @63 INT
8 VAR_GLOBAL % TxVars #EMHSeed INT
9 VAR_GLOBAL 5 Txvare ZMWSees INT
16  VAR_GLOBAL 35 Txvar7 EMHS a6 INT

ER
[1] RxPDO-Write Outputs Bx1 to ©@x8
[1] RxPDO-Analogue Output 1
[1] RxPDO-Analogue Output 2
[1] TxPDO-Read Inputs @x1 to @x8
[1] TxPDO-Analogue Input
[1] TxPDO-Analogue Input
[1] TxPDO-Analogue Input
[1] TxPDO-Analogue Input
[1] T=PDO-Analogue Input
[1] T=PDO-Analogue Input

@R WM e

Agregue los programas correspondientes a las secciones de tareas y programas, respectivamente. Tras la compilacion correcta, descargue los programas al PLC y ejec(telos.
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V. Instrucciones de configuracién de parametros

Esta seccion presenta la configuraciéon de parémetros del CA2-I08R-A. La velocidad en baudios y la direccién de la estacién deben configurarse junto con los interruptores DIP para lograr...

Ahora se cumplen los requisitos funcionales correspondientes.

5.1 Modificar la velocidad en baudios de la interfaz CAN

Descripcién de los parametros 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 informacion (todos los interruptores DIP vienen de fabrica en posicion OFF).

PRBSH X XT R R ER

1= | 2eFs | 8RS | pAmUS)

. OFF OFF | OFF 1M
OFF 800K
OFF BO0K
OFF 250K
128K
100K
ROk

20K
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5.2 Modificar la direccién de la estacién 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 (configuracién de fab

(El interruptor DIP esta en posicion OFF).

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

VSRR | 25RANE | 9N | ISFRE | SSTMGE | BS
GFF | OFF |  OFF OFF | OFF i
OFF ’ OFF [ OFF 5

OFF OFF [ OFF 3

OFF OFF [ OFF 4

OFF [ OFF g

OFF [ OFF &

OFF [ OFF 7

OFF OFF E

OFF il

OFF 1

OFF 1

OFF 12

OFF 1

OFF 14

OFF T3

OFF 16
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VI. Diccionario de objetos

tipo

mergencia

azén

indice Subindice nombre propiedad valor predeterminado describir
0x1000 Tipo de dispositivo UINT32 RO 0x30191 Tipo de equipo
0x1001 Registro de errores UINTS8 RO 0 Tipo de error
0X1 005 ID de COB de sincronizacién UINT32 RW OX80 ID de trama de sincronizacid
ComunlcaCIén arco de sincronizacion
0x1006 UINT32 | RW 0 "

Periodo del ciclo Periodo de envio
0X1 01 4 Identificacién de emergencia de COB UINT32 RW OX81 Identificacion de mensaje de ef
0X1 01 7 Tiempo del latido del corazén UINT16 RW OXCS Paquete de latidos del cof

0 ndmero UINTS8 RO 4 NUmero de entradas
1 Identificacién de Verdor UI NT32 RO Coédigo del fabricante
0x1018 2 Cédigo de producto UINT32 RO 0 Cédigo de producto
3 Nl:lmero de revisién UINT32 RO 1 0 Numero de versién
4 NL’JmerO de Serie UINT32 RO 0 Numero de serie
0 nl'JmerO de Subindlce UINT8 RO 4 Numero de entradas
1 Identificacion de COB de PDO UINT32 RW | 1D de nodo+0x200 Identificacion RPDO
2 Tipo de transmisién UINTS RW 0 Tipo de envio
0x1400
(ReCI b I r P DO 1 Al prohibir las restricciones
B 3 Tiempo de inhibicién UINT16 RW 0 entre
Parametro)
(1710 ms)
Cronometraje del evento
5 Temporizador de eventos UINT1 6 RW 0 Tiempo de activacion
(EM)
0 nl'JmerO de Subindlce UINT8 RO 4 Nimero de entradas
1 Identificacion de COB de PDO UINT32 RW | 1D de nodo+0x300 Identificacion RPDO
0x1401
(Recibir PDO 1 . o
. 2 Tipo de transmisién UINTS RW 0 Tipo de envio
Parametro)
Al prohibir las restricciones
3 Tiempo de inhibicién UINT16 RW 0 entre

(1710 ms)

veintiuno
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UINT1

Cronometraje del evento

5 Temporizador de eventos RW 0
6 Tiempo de activacién (ms)
0x1600 Recibir mapeo PDO 1
ReCIbIr 0 nljmero de SUbI'ndlce UINT8 RO 1 NUmero de entradas
DOP 1 o UINT3
Cartografia 1 ObjDict_obj1600 5 RW | 0x62000108 Mapa 8DO a RPDO1
0 nl:'mero de SUbI'ndlce UINT8 RO 4 Numero de entradas
0x1601
Recibi . . UINT3
ecipir 1 ObjDict_obj1601[0] RW | o0x64110110 Mapa AO1 a RPDO2
2
DOP 2
5 L . UINT3
Cartografia 1 ObjDict_obj1601[1] 5 RW | 0x64110210 Mapa AO1 a RPDO2
0 nljmero de SUbI'ndlce UINT8 RO 4 NUmero de entradas
UINT3 Nodo
0X1 800 1 Identificacién de COB de PDO RW Identificacién de TPDO
2 Identificacién+0x180
(Transmision
s DOP 1 2 Tipo de transmision UINT8 | RW 0x01 Tipo de envio
A UINT1 Tiempo de restriccion prohibido
Parametro 3 Tiempo de inhibicién RW 0 e pronee
er) 6 (1710 ms)
UINT1 ronometraje del evento
5 Temporizador de eventos RW 0 ‘ oo
6 Tiempo de activacién (ms)
0 nl:'mero de SUbI'ndlce UINT8 RO 4 Numero de entradas
UINT3 Nodo
0X1 801 1 Identificacién de COB de PDO RW Identificacién de TPDO
2 Identificacién+0x280
(Transmision
es PDO 2 2 Tipo de transmision UINTS RW 0x01 Tipo de envio
Pardmetro UINT1 iempo de restriccion prohibido
3 Tiempo de inhibicién RW 0 e Prone
er) 6 (1710 ms)
UINT1 ronometraje del evento
5 Temporizador de eventos RW 0 ‘ e
6 Tiempo de activacién (ms)
0 nl:'mero de SUbI'ndlce UINT8 RO 4 Nimero de entradas
UINT3 Nodo
0X1 802 1 Identificacién de COB de PDO RW Identificacién de TPDO
2 Identificacién+0x380
(Transmision
es DOP 3 2 Tipo de transmision UINTS RW 0x01 Tipo de envio
Parametro
UINT1 iempo de restriccion prohibido
er) 3 Tiempo de inhibicién RW 0 e Prone
6 (1710 ms)
UINT1 ronometraje del evento
5 Temporizador de eventos RW 0 ‘ e

Tiempo de activacién (ms)
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0x1A00
T o O nL'JmeI’O de Subindlce UINTS RO 1 Nimero de entradas
es DOP
1 o UINT3
. 1 ObjDict_obj1A00[0] RW | 0x60000108 Mapa 8DI a TPDO1
Mappin 2
O nL'JmeI’O de Subindlce UINTS RO 3 Nimero de entradas
0x1A01
Transmisién e . UINT3
1 ObjDict_obj1A01[0] RW | 0x64010110 Mapa AV1 a RPDO2
es DOP 2
2 . . UINT3
. 2 ObjDict_obj1A01[1] RW | 0x64010210 Mapa AV2 a RPDO2
Mappin 2
grame . . UINT3
3 ObjDict_obj1A01[2] 5 RW | 0x64010310 Asignar AV3 a RPDO2
O nL'JmeI’O de Subindlce UINTS RO 3 Nimero de entradas
0x1A02
Transmisién e . UINT3
1 ObjDict_obj1A02[0] RW | 0x64010410 Mapa AI1 a RPDO3
es DOP 2
3 . . UINT3
. 2 ObjDict_obj1A02[1] RW | 0x64010510 Mapa AI1 a RPDO3
Mappin 2
grame . . UINT3
3 ObjDict_obj1A02[2] 5 RW | 0x64010610 Mapa AI1 a RPDO3
O nL'JmeI’O de Subindlce UINTS RO 1 Nimero de entradas
0x6000
UINT3
1 O bJ D | Ct_O bJ 6000[0] 2 RW OXO Direccién de entrada 108
0 numero de subindice UINT8 | RO 1 Namero de entradas
0x6200
UINT3
1 ObJD|Ct_ObJ6000[O] 2 RW OXO Direccién de salida 108
O nL'JmeI’O de Subindlce UINTS RO 6 Nimero de entradas
UINT3
1 ObJD'Ct_ObJ6000[O] 2 RW XO Voltaje de entrada analégica 1
UINT3
2 Ob_] DICt_O bJ1 A02[1 ] 2 RW XO Voltaje de entrada analégica 2
0x6401 UINT3
3 ObJD'Ct_ObJ6000[O] 2 RW XO Voltaje de entrada analégica 3
UINT3
4 ObJD|Ct_ObJ1 A02[1] 2 RW XO Voltaje de entrada analégica 4
UINT3
5 ObJD|Ct_ObJ6000[O] 2 RW XO Voltaje de entrada analégica 5

veintitrés
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UINT3
6 O bJ D | Ct_O bJ 1 A02[1 ] 2 RW XO Voltaje de entrada analégica 6
O nL'JmeI’O de Subindlce UINTS RO 2 Numero de entradas
- . UINT3
0x6401 1 Ob_]DICt_Ob_]GOOO[O] ) RW 0x0 Tensién/corriente de salida analégica 1
UINT3
2 Ob_] DiCt_O b_]1 A02[1 ] ) RW 0x0 Tensién/corriente de salida analégica 2
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