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1. Descripcion general del producto

1.1 Introduccién del producto

El mddulo de la serie CA2A es un mdédulo de E/S distribuida remota con comunicacién CANopen estandar, que puede utilizarse como mddulo esclavo de una estacion maestra CANopen.

Los puertos de expansién integrados del médulo permiten ampliarlo con nuestros submédulos de la serie EMB, aumentando asi el nimero de puntos de E/S y entradas analdgicas. Es una solucién econémica.

Productos estables, faciles de instalar y de amplia aplicacion.

1.2 Caracteristicas y funciones

= Cumple con la norma de pruebas IEC/EN 61000-4-4
- Admite el protocolo CANopen

Soporte para extensién de submédulos

Admite actualizaciones de firmware de tipo C

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

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

1.3 Escenarios de aplicacién

Las aplicaciones tipicas del médulo CA2A incluyen: adquisicién y monitoreo de datos de redes de campo industriales; comunicacién remota en minas de carbén, pozos de petréleo, etc.; y aplicaciones de ensefianza CAN.

Comunicacién CAN; automatizacién industrial, automatizacién de edificios y otros equipos o sistemas.

1 Manual del usuario del CA2A-IM24
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1I. Especificaciones del producto

2.1 Parametros del producto

Modelo de producto

CA2A-IM24R CA2A-IM24TP

Entrada digital

Introducir puntos

14

Tipo de sefial de entrada

NPN/PNP

Voltaje de la sefial de entrada

CC20~28V

Circuito aislado

Aislamiento 6ptico

Salida digital

Puntos de salida Ruta 10

Tipo de salida relé Transistor (PNP)
Capacidad de salida 2A/punto 0,75 A/punto
Circuito aislado Aislamiento mecanico Aislamiento 6ptico

Parametros del puerto serie

Tipo de interfaz

Conector macho DB9: Pin 7 CAN_H, Pin 2 CAN_L, Pin 8 CAN_R

velocidad en baudios

20 kBit/s a 1 Mbit/s

DIRECCION

1~16 (seleccionado mediante interruptor giratorio)

fuente de alimentacién

Fuente de alimentacion

24 V; con proteccion de conexion inversa

Consumo de energia 2W-4W
Ambiente de trabajo

Temperatura de funcionamiento -10°C~+50°C

Temperatura de amacenamiento - 20°C~+70°C

otro

Método de instalacion

Riel DIN de 35 mm

Dimensiones (mm)

120,5 mm (largo) * 80 mm (ancho) * 62 mm (alto)

Manual del usuario del CA2A-IM24



AMSAMOTION®

¥ E A 11

2.2 Diagrama de cableado y especificaciones de terminales
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2.3 Descripcién de la luz indicadora

nombre ilustrar

PWR Laluzindicadora de encendido permanece encendida después de aplicar energfa.

Estado de luz verde

: El médulo esta

Apagado: el estado operativo del médulo es anormal

CORRER

Estado de luz roja (actualmente solo para el modo BootLoader) Fija:

Ingresando al modo de arranque para actualizacién de firmware

Estado de luz verde

Parpadeo répido: Durante la comunicacion CAN

Estado de luz roja

COMUNICACION Extincion constante  SIN €rrores

Un destello: CAN_H o CAN_L. Dos destellos por

interrupcién 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: configuracién

incorrecta del interruptor giratorio de velocidad en baudios, posiblemente debido a dafios en el transceptor CAN.

2.4 Descripcién 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 alimentacion negativa y el terminal de entrada se conecta a la sefial de entrada correspondiente.

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

Diagrama de pines del encabezado DB 2.5

(¢ . O N
GND ) 2 | o CAN L Es necesario conectar una resistencia de terminacién, como se muestra en el diagraGAM
CANCH: o Al o GND CAN_R Cortocircuito
CAMN_R o
t——a NfC
N/C o El O
2 1—a N/C
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2.6 Instrucciones de uso del puerto de expansién

El médulo CA2A se puede ampliar a un méximo de 40 entradas digitales, 40 salidas digitales y 8 entradas analdgicas a través de sus puertos de expansion integrados.

Cuenta con 8 salidas analégicas y los submédulos ofrecen diversos tipos de conteo de puntos, incluyendo salidas digitales, analégicas, de temperatura y de pesaje. Para mas informacién sobre la seleccién, consulte la serie EMB.

Manual del médulo.

La conexi6n se muestra en la siguiente figura.

AMSAMOTIO

Manual del usuario del CA2A-IM24



- AMSAMOTION®
] X B

III. Guia de inicio rapido para conectar el PLC Huichuan a este médulo

Este capitulo utiliza el médulo CA2A y el CODESYS de Huichuan AM401 como ejemplos para lograr los requisitos funcionales correspondientes.

3.1 Uso del software InoProShop

1. Cree un nuevo proyecto y seleccione el modelo de PLC correspondiente.

2. Archivo EDS del médulo de instalacion
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3. Seleccione la configuracion de red, marque “CANOPEN Master” y seleccione el médulo esclavo CANOPEN correspondiente para importar.

B & | T R | [ i | 4" : 1'% |5
> ® X ([ pevice | cacpen (i) EEEE | ManTask  [[f] PICPRG P NetworkC x| canceen R #EEE (@ canorew
WORE T R (fEEy faak OBB DB O ke |G SAEDSTE [HSAGSDX# [ BARCTE |G Eck Q@0 80 - % 5% WaFo
Device (AM40 1-CPU 1608TR/TN) -
& SC0N0 -, CANopenD]
. Bt [JModbus E26 [JModbus M6 [ i 2 Tovance
o PR e N
E A CANOWM open 3 [ CANLink 35 CICANLink M35 B EMS::X‘T]Z”’;“"”“'“QV S
2 e 1 ¥Ethernes iU ametom
=0 ric iBig [[]ModbusTCP F3# lodbusTCP M3 [JMelsec Fif = [IRE ) C:niopen 14010_Ex
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4. Configure los parametros de la estacion

maestra. Tenga en cuenta que debe marcar la opcion "Habilitar produccion sincrona” y configurar la velocidad en baudios correcta.
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5. En el campo CANopen, puede cambiar la direccién de mapeo de E/S o puede utilizar la direccién asignada automéaticamente.

MabEEmE =i Bal BTRRE -
e == we BB sl EH Bk
£-"g Write Outputs Ox1 to 0x10 %QW1 UINT
EEEPDO + " Write Outputs Dx1 to 0x8 %084 USINT
B + " VWrite Outputs Ox11 to 0x13 %0QBS USINT
R BT + "g Vrite Outputs 0x21 to 0x28 %0B6 USINT
it B " Write Outputs Dx31 to 0x33 %QB7 USINT
" Vrite Outputs Dx41 to 0x43 %OB3 USINT
CAMopenSlaver [ CAfE} +- Ty Analogue Output 1 S5 INT
: ERL Analogue Output 2 %OWE INT
e +-"g Analogue Output 3 %QWT INT
e =" Analogue Output 4 SLQWE NT
+-"g Analogue Output 5 QWS INT
+ "g Analogue Output 6 %QW10  INT
+-"g Analogue Output 7 QW11 INT
"y Analogue Output 8 %wOW12  INT
i Read Inputs 0x1 to 0x10 Sl 1 UINT
+ -4 Read Inputs 0x1 to 0x8 %IB4 USIMT
- 4y Read Inputs Ox11 to Ox13 %IB5 USINT
+ 4 Read Inputs 0x21 to 0x23 %IE6 USINT
ot Fioed Tom b Peamd Le Memie ne TR LR
4| 1
_— :
+ 4y Read Inputs 0x31 to 0x33 %IBT USINT
+ 4 Read Inputs 0x41 to Ox48 2%IB8 USINT
o4 Analogue Input 1 BLIWS INT
e Analogue Input 2 BIWE INT
E Analogue Input 3 CLIWT INT
+ S Analogue Input 4 SLIWE INT
4 Anzlogue Input 5 SIS INT
’% -y Analogue Input & %IV 10 INT
- Analogue Input 7 SIW1l  INT
4y Analogue Tnput & BIWiZ  INT

n Manual del usuario del CA2A-IM24
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6. Una vez completado el mapeo, escriba los datos en el proyecto PLC para controlar estos médulos de E/S.

[« SERE R = NE=1 |db %5 | B |t - O] A% Pl |
BE > & X|| [ peviee | {7 AMSAMOTION EC I08R AVO_1  '[Z] Pou x [ PLCPRG |
= o marEd [=] 1 PROGRAM

WM

= [ Device (AM401-CPU1808TRTH)
L e ¥TE_AS BIT 0:
O REGHET | BYTE AS BIT 1:
-9@ FdsRaR7E /EXD_VAR
8 EthercaTiZE
B cruinze
=Bl ez

iy =mes

[¥] pLC_PRG (PRG)

POU (PRG)

3 1EmE aer
1 BYIE A5 BIT 0

=g MairTask = D il P SEa
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1V. Instrucciones de configuracién de parametros

Esta seccién presenta la configuracién de parametros del médulo 16R. La velocidad en baudios y la direccién de la estacion deben configurarse mediante interruptores DIP para lograr las funciones correspondientes.

Demanda de energia.

4.1 Modificar la velocidad en baudios de la interfaz CAN

Descripcion de los pardmetros de comunicacion de la interfaz CAN

- Velocidad en baudios del bus CAN: 20 kBit/s a 1 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, es necesario...

EI médulo solo tendra efecto después de apagarlo durante al menos 3 segundos y luego encenderlo nuevamente.

Utilice una velocidad en baudios de 1 M en el momento 0

1. Utilice una velocidad en baudios de 800 K

2. Utilice una velocidad en baudios de 500 K

Utilice una velocidad en baudios de 250K a las 3 en punto

Utilice una velocidad en baudios de 125K a las 4 en punto

Utilice una velocidad en baudios de 100K a las 5 en punto

Utilice una velocidad en baudios de 50K a las 6 en punto

11 Manual del usuario del CA2A-IM24
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Utilice una velocidad en baudios de 20K a las 7 en punto

Cuando el error ocurre en 8~F, se muestra un error de configuracién de la velocidad en baudios (la luz roja COMM permanece encendida).

4.2 Modificar la direccién de la estacién local

Establecer los nimeros de estacién del 1 al 16

El nimero de estacién se puede modificar entre 1y 16. Esto se realiza ajustando el interruptor DIP "Direccién de Estacién” en el médulo. Tenga en cuenta que este ajuste debe realizarse con el médulo encendido.

Cuando el interruptor DIP est4 en modo completo, el médulo debe apagarse durante al menos 3 segundos antes de encenderse nuevamente para que tenga efecto.

EI CANOPEN-114010 utiliza un interruptor DIP giratorio con valores que van de 0 a F, que representan ID de dispositivo de 1 a 16.

Por ejemplo:

El valor del interruptor DIP de identificacién del sitio es: 0

ID del dispositivo: 1

El valor del interruptor DIP de identificacién del sitio es: F

ID del dispositivo: 16

12 Manual del usuario del CA2A-IM24
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V. Diccionario de objetos

fmergencia

razon

indice Subindice nombre ti pO propiedad valor predeterminado describir
0x1000 Tipo de dispositivo UINT32 RO 0x30191 Tipo de equipo
Error
0x1001 . UINT8 RO 0 Tipo de error
Registro
0X1 005 ID de COB de sincronizacién UINT32 RW OX80 1D de trama de sincronizaci
Comunicar
iO n arco de sincronizacién|
0x1006 ) UINT32 RW 0 e
C|C|0 Periodo de envio
Periodo
Emergencia
0X1 01 4 g UINT32 RW OX81 Identificacion de mensaje de ¢
Identificacién de COB
Latido del corazén
0X1 01 7 oo UINT1 6 RW OXCS Paquete de latidos del c
Tiempo
O nl.llmero UINT8 RO 4 Nimero de entradas
1 Identificacién de Verdor UINT32 RO Cédigo del fabricante
Producto
0X1 01 8 2 UINT32 RO 0 Cédigo de producto
Cédigo
Revision
3 , UINT32 RO 1 0 Numero 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 Identificacion de COB de PDO UINT32 RW Identificacion RPDO
Identificacion+0x200
0x1400 Transmisiones
o 2 UINTS8 RW 0 Tipo de envio
(ReC|b|r sobre el tipo
D,O P1 In h I bl r Al prohibir las restricciones
Parametro) 3 UINT16 RW 0
Tiempo
(1710 ms)
Cronometraje del evento
5 Temporizador de eventos UINT1 6 RW 0 Tiempo de activacién
(EM)
Recibir PDO
0x1600 1 UINT32 RW 0x63000110
1 Mapeo

Manual del usuario del CA2A-IM24
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ndmero de
L, . UINT8 RO 4 Nimero de entradas
subindice
Nodo
Identificacién de COB de PDO| UINT32 RW Identificacion de TPDO
Identificacién+0x180
0x1800 Transmisiones
. UINT8 RW 0x01 Tipo de envio
(Transmitir sobre el tipo
DO P 1 In h | b| r Al prohibir las restricciones
Parametro) UINT16 RW 0 entre
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
Entrada digital
OXZOOO pO ner_fi |tI’O UINT1 6 RW 0X644B Configuracién del filtro
eng
Digital_ou
0X2001 g - UINT8 RW 0 Estado de salida de E/S
estado_de_transmision
0X2002 Versién UINT32 RO 0X000300 Nimero de versién
ndmero de
L, . UINT8 RO 1 Nimero de entradas
subindice
Mapeado
0x6100 iab|
varia e icacién de entrada
UINT16 RW 0x0 o
Leer entradas sitio
16 bits
ndmero de
O L, . UINT8 RO 1 Nimero de entradas
subindice
Mapeado
0x6300 variable
Escribir UINT'] 6 RW OXO Ubicacién de entrada 1016
. it
Salidas 16 o
Poco

Manual del usuario del CA2A-IM24
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VI. Funciones de filtrado de entrada y retencién de desconexién

6.1 Configuracion del filtro de entrada

El siguiente ejemplo utiliza Huichuan AM401.

En la seccion de configuracion de parametros de la estacion esclava, marque la casilla "Habilitar configuracion experta".

Wi HE OWE TIE &3 4 Mt IR 0 G

5l @ = R = NSRRI W
€] B H & #h LR | 95 %
B -8 % -e i EEEE |9 Device Disgnosis @ ovii 3 Network Configuration
= ) MITER - '
& i
=[] Device (AM401-CPUIS0ETP/T) MisEHER e D 1 s
@ B | $HikrPDO
= ¥ FRES ! I B iiEFRE [ eligimd
€5 crniopenin @ EiZroo WEETEEE =11
€ crunm | A
L RS WA e a ErERE
Agregue Digital_input_filtering al objeto de datos de servicio
E
#3l|: F%F5| =¥ Thioes! gniEdEE BRY
+ @ 1641003 Pre—defined Error Field
- [poi| 1641005 : 16400 SYNC COB ID rw UDIHT ]
cofpoof 16#1006: 16400 Communication Cwele Period W UDIHT u]
- [pi] 164101416400 Emer geney COB ID T UDTHT 128
<[pool 164101 7: 16400 FProducer Heartheat Time rw UTHT 200
4+ [Po0| 1641400 Receive FOO 1 Parameter
+[pur] 1641600 Receive FDO 1 Mapping
4:- Foof 1541800 Tranzmit FDO 1 Parameter
+ |Foo| 1641 A00 Transmit PI0 1 Mappin
1642000 Dizital input filtering rw UIHT 256?5
fo : W USTIHT u}
+- [P 1646300 Write Outputs 16 Bit
EFE: |Digital input filtering |
%3l 164 2000 B FEsl e H 3
R |16 B & 25675 i o OEE |
=2 |
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Al establecer el pardmetro de filtro en 25675, convertido a hexadecimal, 0x64 es 100, 0x4B es 75, por lo que el nimero de filtros es 100 y llegar a 75 filtros da como resultado...

El nivel alto es alto

MIEEHEE
P00

FIEPDO

BEE#EwS

1SS

CANopenSlaver I Rl

1651017:16200
| 16%1014:16#00

F3:FE3
16#1005:16

16#%1014:16=00

| 16%1400: 16201
[1521400: 16202

16=1600: 16200

| 16%1500: 16401
[16%1600: 1600
16%1400: 16501

16%1500: 16701

j 16#1800:16=%02
| 16+1800: 1603

16%1800:16#05

| 16% 1400: 16700
[16#1400: 16501

16#1A00:16%00

|16%1800: 15201
16%2000: 16500

Set Heartbeat Producer
_'Dlsable Emcy COBID
fSEt Emcy COB-ID
|Disable PDO

Set transmission type

| Clear PDO mapping
| Set mapping
| Set number of pdos

Set and enable COB-ID

Disable PDO
| Set transmission type

Set event time

:Clear FDO mapping
fSet mapping
| Set number of pdos

Setand enaI.JI_e.C__OB -ID

Digital input filtering

j 16:80‘000081
| 1600000081 |

|16#63000110 |

16701

| 15200000201 |

16780000181

j 16#01
| 1640000
| 1670000

1500

| 16281000110 |

16501

000131
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6.2 Restablecimiento y retencién de datos de salida después de la desconexién

En la seccion de configuracién de parametros de la estacion esclava, marque la casilla "Habilitar configuracion experta".

y
T ORE OWE TR ®: 4 B IE ED A&
CU BeH & A =R - €
B * 3 X = |fi) EEEE | °  Devee Disgnosis @ st [ network Configuration
- 3 manEs -
« 37}
= [ Device (AM211-CPUISOBTR/TN) MRS HEE D 1 -
b ﬂﬁ"l‘;‘ﬁ | Hupna
= ¥ FEAs : b EREFRR =itz
¥ canccentize Eitroo BEETLCED O imthie
& cruinze | (R
i RS diEe [ R R LS AR
€3 ropRentici i il
Agregue Digital_output_state al objeto de datos de servicio
.8
F3|: FES L= ihioes  diEdem B
+ --E 1641003 Fre—defined Error Field
fo|Poo| 1641005 16400 SYHC COE ID rw VDIHT ]
[P 1E$1006: 16800 Communication Cwele Feriod rw DINT 0
foee P00 1641014 16400 Emer gency COE ID T UDIRT 129
Epo| 1641017 : 16400 Producer Heartbeat Time rw UIHT 200
+ [Foo| 1641400 Receive PD0 1 Parameter
+ - |BD0) 164 1600 Receive FDO 1 Mapping
+- |Poo| 1641500 Transmit FDO 1 Parameter
+-|P0o| 1641 400 Transzmit PDO 1 Mapping
<|Poo{ 1642000 16400 Digital input filtering rw 1IHT ZEETE
| 1G#Z001 : 1G#O0  Tigzital output state | BY USIHT 0
+|Poo| 1646300 Write Outputsz 16 Bit
==
#a|: 1640 = FE3 e = 3
ok S o = A
=2 = S
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El valor predeterminado de "Digital_output_state" es 0. Si el enlace CAN se interrumpe repentinamente, el estado de salida se restablece. Cambie el valor de ‘Digital_output_state" a...

Cuando el valor no es 0, la salida conserva el estado antes de que se interrumpiera el enlace.

MILEHEE
#lrroo

RIEPDO

[iEepacizpnE]

it
CANopenSlaver [FORRLET
s

=]

1= b=t & fiteE HHENGEL HHENRERIT T—1T
1 | Disable COB-ID sync | 1600000080 |32 | [ O 0
2 |set Heartbeat Producer 16703E8 |16 O O 0
3 | Disable Emcy COB-ID | 16#80000081 |32 O O 0
4 | et Emcy COB-ID | 16400000081 |32 O O 0
5 | Disable PDO | 16%80000201 |32 O O 0
6 ;set fransmission type 16%00 |8 | |:| 1]
7 :Clear PDO mapping | 16#00 |8 O |:| 1]
3 |Set mapping | 16#63000110 |32 O O [l
] |Set number of pdos | 16%01 |8 | O 0
10 |set and enable COB-ID 16500000201 |32 | O 0
11 | Disable PDO | 16#80000181 |32 O O 0
12 |Set transmission type | 16%01 |8 O O [l
13 | 16180 |Set inhibit time | 160000 16 | O 0
14 | 16#1800: 16205 ;set event time 1650000 16 | O 0
15 | 16#1A00:16400 | Clear PDO mapping | 16200 |8 O O 0
16 | 16#1400:16#01 | Set mapping #61000110 |32 O O [l
17 | 16#1A00: 16500 | Set number of pdos #01 |8 | O 0
13 | 161800:16%01  |Set and enable COB-ID 16200000181 |32 =] O 0
19 |16#2001:16%00 | Digital output state 3 O E 0
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