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1. Descripcién general del producto

1.1 Introduccién del producto

Los productos de la serie EC1A-CORE constan de una placa base y placas de interfaz. La placa base se puede adaptar a diversas placas de interfaz para satisfacer las diversas necesidades de interfaz de los equipos de usuario.
El requisito es que el mddulo, que consta de una placa central y una placa de interfaz, sea un médulo de E/S distribuido remoto que admita el protocolo EtherCAT y pueda usarse como un médulo EtherCAT.
Este mddulo se utiliza para enviar y recibir sefiales de entrada y salida hacia y desde una estacién maestra EtherCAT (como un DCS, PLC o PC).

Un producto econdémicamente estable, facil de instalar y de amplia aplicacién.

1.2 Caracteristicas y funciones

- Entradas digitales dpticamente aisladas (NPN o PNP)

- Salida digital de relé (indicador de estado de cantidad correspondiente)
- Protocolo EtherCAT a protocolo Modbus RTU

- Entrada de voltaje o corriente analdgica

- Salida analdgica de tensién o corriente

Utiliza comunicacién Modbus RTU estandar y admite una velocidad méxima en baudios de 4 Mbps. Se puede utilizar como estacién maestra o esclava Modbus RTU.

1.3 Escenarios de aplicacién

Los productos de la serie ECIA-CORE tienen una amplia gama de aplicaciones, tales como: control de PLC, automatizacién industrial, automatizacién de edificios, sistemas POS y monitoreo de energia.
Sistemas de control, control de acceso para dispositivos médicos, sistemas de asistencia, sistemas de banca de autoservicio, monitoreo de centros de datos de telecomunicaciones, dispositivos de informacién, equipos de visualizacién de informacién LED, instrumentos de medicién y monito

Equipos o sistemas como sistemas de monitoreo de energfa ambiental.
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1. Especificaciones del producto

4.4 Funcion de salida analégica

=5l 75| = e 3R e
+- 16#10F 1: 16500 Error Settings
- 152 10F8: 16200 Timestamp Object Rw ULINT

! + 16%1C32: 16500 5M output parameter
4:' - 16F1C33: 16500 5M input parameter
+ - 16#B000: 16500 rs4a5 configuration

i + ~ 16#8010: 16200 DI Configuration

| ¥ 16£8020:16200 DO Configuration

4:' - 16#8030: 16300 Al Configuration

- 16#8040:16%00 | AO Configuration

L 16201 Chi Type RW USINT 16200
116302 Ch1Type RW USINT 16200
116203 Cho Offset RW INT 16%0...
:16%04 Ch1 Offset RW INT 16%0...

- 16#F030: 16#00 Configured Module Ident List

Como se muestra en la figura anterior, se abre la interfaz de configuracién de los pardmetros de salida analégica. La funcién de cada parametro de configuracion se explica a continuacién:

Despl iento CHO ~ D i CH1:

Rango de polarizacién de salida analdgica: voltaje (-10000~10000), corriente (-20000~20000): cuando se utiliza la salida analdgica, la salida puede ser...
Si el voltaje se desvia ligeramente del esperado, esta funcién permite ajustarlo. Con esta funcién, el voltaje de salida real del médulo serd el valor que se escribird en el PLC.

Valor + Desplazamiento cero de salida
Tipo CHO ~ Tipo CH3:
Tipos de salida analdgica: Tipo de voltaje (0~10000 mV), Tipo de corriente (0~20000 mA)
Tenga en cuenta que al cambiar los tipos de salida, la computadora host debe configurarse en el tipo correspondiente y también se requiere el interruptor de extraccién de salida analdgica en el médulo.

También es necesario cambiarlo a la posicion correspondiente. (Arriba para tipo de corriente, abajo para tipo de voltaje) Hay 2 canales de salida.

Cada canal se puede configurar individualmente.
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2.1 Reglas de denominacién y descripcién de la placa de identificacién

EC1A-IO 16 R-AM6

06

®

@ ®

®

@Informacién del producto
PN: Profinet
CE: Eter CAT

3 Tipo de sefial

10: El niimero de puntos de entrada/salida digitales es el mismo.

® Tipo de salida

R: Relé, contacto normalmente abierto

@ Ndmero de serie

1A: Médulo simple

4 puntos 10
8: 8 entradasy 8 salidas

16: 16 entradas y 16 salidas

® Entradas y salidas analdgicas

AM6: 4 entradas analdgicas y 2 entradas analdgicas
Salida analégica

AM16: 8 entradas analdgicas y 8 entradas analdgicas

Salida analdgica

2.2 Descripci6n del componente

nombre

Definicién de funcién

Indicador de sefial

EN

L/A (Luz verde)

Luz indicadora de conexién del cable de red

AFUERA

L/A (Luz verde)

Luzindicadora de conexién del cable de red

Indicador de sefial IO

Cada luz indicadora de entrada/salida corresponde a un canal de entrada/salida especifico; una luz indicadora vélida se ilumina, de lo contrario permanece apagada.
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2.3 Especificaciones técnicas

Parametros del bus Especificacién

protocolo de bus Etel’ CAT

Ndmero de estaciones de E/S Seguin el sitio principal

Medio de transmisién de datos Cable Ethernet/EtherCAT =CAT6

Distancia de transmisién <100m (distancia entre estaciones)

Tasa de transmisién 100 Mb ps

Interfaz de bus 2 conectores RJ45

Pardmetros del médulo Especificacin
Método de configuracién através del sitio principal

Actualizacién del firmware principal apoyo

Clasificaciones de fuente de alimentacién (rango) 24V CC (18"'28 V)

Aislamiento eléctrico 500 V CC

tamafio

Temperatura de funcionamiento - ].OOC“""GOOC

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

humedad relativa 80%, sin condensacion

Nivel de proteccién I P20

Pardmetros del médulo Especificacin

Tipo de interfaz RS485 (bloques de terminales de grado industrial con paso de 5,08 mm, se pueden configurar como maestro o esclavo)

velocidad en baudios 2400 bpS ~ 4 M bpS

Formato de comunicacion Elvalor predeterminado es 8 bits para datos, 1 bit para detenery sin paridad.

Distancia de transmisién Auna velocidad en baudios de 9600, el alcance de la comunicacién en serie 485 es de 1200 metros, sujeto a las condiciones reales.

Pagina 7



- AMSAMOTION®
] X B

2.4 Descripcién de la luz indicadora

Funcién Estado del LED
Después del encendido, la luz LED estd en su estado inicial. EJECUTAR (Luz verde encendida/apagada en 1 segundo)
Error de verificacion, mal funcionamiento del chip de cifrado de hardware. CORRE (Luces verdes y rojas parpadeando)
Anormalidad de EEP en la placa base CORRER (Luz roja intermitente)
O P La luz ECAT permanece encendida

EJECUTAR (Luz verde encendida/apagada en 500ms)

P R E O P La luz ECAT parpadea lentamente

SEGURIDAD LED ECAT parpadeante
INICIO La luz ECAT siempre esta apagada
MOd buS normal La luz LINK siempre esta apagada
Error de Modbus Luz oja del ENLACE siempre encendida
Error de hardware CORRE (Luz roja siempre encendida)
Funcién de modo de actualizacién Estado del LED de actualizacién

EJECUTAR (Luz verde encendida/apagada en 1 segundo)

Modo de actualizacién
ENLACE La luz verde se enciende y se apaga en 1 segundo

EJECUTAR (Luz verde encendida/apagada en 100ms)

Transferencia de firmware en curso

La luz verde del ENLACE se enciende y apaga en 100 ms

EJECUTAR (Luz roja encendida/apagada en 100ms)

Error de archivo

La luz roja del ENLACE se enciende y se apaga en 100 ms

EJECUTAR (Luz roja encendida/apagada después de 500ms)

Error de transmisién

Luz roja de ENLACE encendida/apagada después de 500ms

CORRE (Luz verde siempre encendida)

No se pudo cambiar del modo de actualizacién al modo de ejecucién

Laluz LINK siempre est4 apagada

Error de hardware CORRE (Luz roja siempre encendida)

Luz roja del ENLACE siempre encendida

2.5 Lista de modelos

Médulo de entrada/salida digital

EC1A-IO16R-AM6 16 entradas digitales (NPN/PNP), 16 salidas de relé digitales, 4 entradas analdgicas
(0~10V/0~20maA), 2 salidas analdgicas (0~10V/0~20mA), 1 puerto RS458.
EC1A-IO8R-AM16 8 entradas digitales (NPN/PNP), 8 salidas de relé digitales, 8 entradas analdgicas
(0~10V/0~20mA), 8 salidas analdgicas (0~10V/0~20mA), 1 puerto RS458.
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l1l. Instalacién y desmontaje

3.1 Precauciones de instalacién y desmontaje

Aseglrese de que el rack del servidor tenga buena ventilacién (por ejemplo, instalando ventiladores de extraccion en el rack del servidor).

- No instale este dispositivo cerca o encima de equipos que puedan provocar sobrecalentamiento.

Asegrese de que el médulo esté instalado verticalmente y que haya suficiente espacio libre entre el médulo y el equipo circundante.

- La instalacidn y el desmontaje deben realizarse con la energia apagada.

3.2 Direccién de instalacién

Para garantizar una disipacién de calor adecuada, el médulo debe instalarse verticalmente para garantizar un flujo de aire sin obstrucciones dentro del médulo.

5 6 S

3.3 Espaciado minimo

El médulo tiene un grado de proteccién IP20 y debe instalarse dentro de una caja o armario. Durante la instalacién, no debe colocarse cerca de otros médulos ni de dispositivos que generen calor, ni en posicién vertical con respecto a otros componentes.

Para otros equipos o canales de cableado, siga el espaciado minimo que se muestra en el diagrama a continuacion (unidad: mm).
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IV. Funciones del producto

4.1 Funcién de adquisicién de entrada del interruptor

La funcién de adquisicién de sefiales de conmutacién de este médulo permite la adquisicion del estado de las sefiales de interruptores de pulsador, de proximidad y otros dispositivos similares. También permite...

Se establecen los parametros de filtrado, y el propésito del filtrado es principalmente eliminar la vibracién de entrada, como se detalla a continuacién.

N ey

i
=

=3|: FF3I = i e
- 16#1C33: 16200 5M input parameter
+- 16#3000: 16500 rs435 configuration

= 16#3010: 16500 DI Configuration

1 16#01 Cha Filter Time R BYTE 16#0a

o 116#02 Ch1 Filter Time R BYTE 16#0a

11603 Cha2 Filter Time R BYTE 16#0a

o :16#04 Ch?3 Filter Time R BYTE 16#0a

iy 11605 Ch# Filter Time R BYTE 16%0a

o 116#06 Chs Filter Time RW BYTE  16#0a

1 16#07 Ché Filter Time R BYTE 16#%0a

116208 Ch7 Filter Time RWY BYTE 16#0a

116209 Cha Filter Time R BYTE 16#0a

16204 Cha2 Filter Time RWY BYTE 16#0a

- 116408 Ch10 Filter Time R BYTE 16#0a

i |

Zal: 168 s fuRE: B e
FF5|: 16% 0 B & 0 = Hpi

(1 5==ifi [1=Ti$hA
|||

El rango de configuracién DI para la funcién de adquisicion de entrada digital es de 0 a 255. Un valor mas alto proporciona un mejor filtrado, pero también un retraso mas notable. Especificamente...

Complete la informacién seguin sus necesidades y podra configurar cada canal individualmente.
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4.2 Funcién de salida del interruptor

La funcién de salida de conmutacién de este médulo puede controlar las sefiales de conmutacién de vélvulas solenoides, contactores, luces indicadoras, alarmas, etc. La salida de conmutacién también incluye...

La funcionalidad se mantiene, como se detalla a continuacion.

-. =351: %5 EiR rm =R e

* - 16#10F 1:16#00 Error Settings
- 16#10F8: 16£00 Timestamp Object RwW ULINT

+ 16#1C32: 1600 5M output parameter

4:' - 16%1C33: 16500 5M input parameter

+ - 16#8000: 16500 rs4a5 configuration

[ + -+ 16#8010: 1600 LI Configuration

=+ 16#8020:16%00 DO Configuration

g0l Hold Enable RW BYTE 16200
+ - 16+8030: 16500 Al Configuration

’% -+ 16+%8040: 16500 AQ Configuration

+ . 162F030: 16200 Configured Module Ident List

La configuracién DO para la funcién de salida digital varia de 0 a 1. Establecerla en 0 significa que todos los puertos se restableceran cuando se pierda la conexién EtherCAT.

La configuracién 1 fuerza a todos los puertos a emitir cuando EtherCAT se desconecta.
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4.3 Funcién de entrada analégica

=51 7551 =8 i e =)
= 16#8030:16%00 Al Configuration
P 16401 Cho Filter Time RW BYTE 16#00
Pl6#02 Ch1 Filter Time R BYTE 16700
116503 Ch2 Filter Time RwW BYTE 16=00
116704 Ch3 Filter Time RW BYTE 16700
116#05 Chi Type W LISINT 1600
116706 ChlType W LISINT 16%00
116#07 Ch2 Type RW LISINT 16700
116703 Ch3 Type R LISINT 16700
:16#09 Chi Offset RW INT 16%0..,
P16#0A Ch1 Offset RW INT 16#0..,
116#0B Ch2 Offset R INT 16#0..,
116#0C Ch3 Offset R INT 16%0..,
+ - 16#8040: 16#00 AD Configuration o

Como se muestra en la figura anterior, se abre la interfaz de configuracién de parametros de entrada analdgica. La funcién de cada parametro de configuracién se explica a continuacién:

Tiempo de filtrado de CHO ~ Tiempo de filtrado de CH3:

La funcién de adquisicién de entrada analdgica tiene un rango de 0 a 50. Cuanto mayor sea el valor, mejor sera el efecto de filtrado, pero mas notable serd el retraso. Complete el valor seguin sus necesidades.

D i de CHO ~ D i de CH3:

Rango de polarizacién de entrada analdgica: Voltaje (-10000~10000), Corriente (-20000~20000): Estos son valores que se pueden leer cuando se utilizan entradas analdgicas.
Si el valor se desvia ligeramente del esperado, esta funcién permite ajustarlo. Esta funcién garantiza que el valor leido por el PLC sea el valor de la entrada analdgica.

+ desplazamiento cero de entrada
Tipo CHO ~ Tipo CH3:
Tipos de entrada analdgica: Tipo de voltaje (0~10000 mV), Tipo de corriente (0~20000 mA)
Tenga en cuenta que al cambiar los tipos de entrada, la computadora host debe configurarse en el tipo correspondiente y el interruptor de extraccién de entrada analdgica en el médulo debe configurarse.

También es necesario cambiarlo a la posicién correspondiente. (Arriba es para el tipo de corriente, abajo es para el tipo de voltaje) Hay cuatro canales de entrada.

Cada canal se puede configurar individualmente.

4.5 Funcion MODBUS RTU

Este médulo es compatible con maestros y esclavos Modbus RTU; admite hasta 9 comandos (cuando no se utilizan sefiales digitales ni analdgicas). Los comandos se clasifican de la siguiente manera:

Los comandos maestros ModbusRTU y los comandos esclavos ModbusRTU se pueden configurar con el tipo de comando, la longitud y la interfaz de comunicacion respectivamente.
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La comunicacién Modbus RTU puede usar opcionalmente una interfaz RS485. Cuando un médulo solo admite un comando, una interfaz funciona mediante sondeo.

Dar diferentes érdenes.

Este médulo admite un méximo de 9 comandos Modbus.(Admite 9 lineas sin utilizar valores digitales o analogicos) ,

Se admiten hasta 5 comandos Modbus cuando se utilizan sefiales digitales y analégicas.

4.6 Funcionalidad de actualizacién

Antes de encender el médulo, mantenga presionado el botén de arranque (BOOT) y luego enciéndalo hasta que las luces de RUN y LINK parpadeen rapidamente. El médulo habra entrado en modo de actualizacién.

Para obtener instrucciones detalladas sobre cémo actualizar el firmware, consulte el manual de usuario de actualizacién del firmware.

4.8 Configurar palabras de estado y palabras de control
Al utilizar la funcién Modbus, es necesario agregar comandos de control Modbus.

Primero, coloque el dispositivo en estado PRE-OP.

[ Init | | Bootstrap
Current State: | PRECP |
Pre-Op Safe-Op
Requested State: |PREDF" |
Op Clear Error

Luego agregue comandos de control Modbus.

General EtherCAT DC Process Data Plc Slots  Startup CoE - Online Online -
Slot Madule Moduleldent Maodule Moduleld... Description i
'@ slot LocalDI-8 0x00010008 '@ Local DI
il slot LocalDO-8 0x00020008 - ' LocalDI-8 0x00010008  LocalDI-8
‘@ Slot Localal-8 000030208 '@ LocalDI-16 0x00010010  LocalDI-16
' Slot LocalAO-8 0x00040208 X il Local DO
' Slot Maodbus Status and C...  0x00100000 il LocalDO-8 0x00020008 LocalDO-8
‘A slot O-Mx16-5x04x03-8W...  0x000D0208 il LocalDO-16 0x00020010 LocalDO-16
B Slot o Local Al
B Slot ' Localal-4 0x00030204 LocalAl-4
BfiSlot # Localal-8 0x00030208 LocalAl-8
B8 Slot i Local AD
' Localan-2 0x00040202 LocalAO-2
Ml LocalaC-8 0x00040208 LocalAO-8
‘@ Localao-10 0x00040204 LocalAO-10
'l Master 01,02 or Slave 01,05,15(Bit)
1@ 1-Mx01302-Sx01x05x%15-8Bit 0x000A0008  1-Mx01x02-5x01%05x15-8Bit
0 1-Mx01%02-5x01x05x15-16Bit 0x000A0010  1-Mx01x02-5x01x05x15-16Bit »

Después de agregar, haga clic aqui para recargar el dispositivo.
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Build 402425 (Loaded - | - g 1 | B[R] [@]|[@]2.]98 | TwincaT Projectt - <local> <l pepg =

BRAEEREER
| -
S| o-a| “'E General EtherCAT DC  Process Data Pl  Slots  Startup CoE - Online Online
28 (Cerl+2) e
4 [l sysTEM - Slot Module Moduleldent Module Moduleld. Description &
¥ License 0 Slot LocalDI-8 0x00010008 0 MrSw-Bit-16 0x000A0010  MrSw-Bit-16
4 ® Real-Time i slot LocalDO-8 0x00020008 = @ Mrsw-git-32 0x000A0020  MrSw-Bit-32
EEI 'éo \dle Task “f slot LocalAl-8 0x00030208 1B MrSw-Bit-64 0x000A0040  MrSw-Bit-64
4
IESPIST v i Slot LocalAO-8 0x00040208 & {0 MrSw-Bit-128 0x000A0080  MrSw-Bit-128
cTas)
3 Rt f slot MM-Ctrl 0x00100000 il Master Write or Slave Read(Bit)
B T i @ Slot MrSw-Reg-1 0x000C0201 il Mwsr-8it-8 0x000B0008  MwSr-Bit-8
TcCOM Objects B slot i Mwsr-Bit-16 0x000B0010  MwSr-Bit-16
4 [ moTIoN Esslot il MwSr-Bit-32 0x000B0020  MwSr-Bit-32

AmarilloMapeo de datos del proceso de datosEs una palabra de estado, utilizada para mostrar...ModbusCddigos de error para las instrucciones.

4 B Module 5 (MM-Ctrl)
4 [ 1] Data process data mapping

4 % Error Code
#l Error Code[0]
#l Error Code[1]
# Error Code[2]

General EtherCAT DC Process Data Plc Slots  Startup CoE - Online  Onlir
p -
s Slot Module Moduleldent  #
‘B slot LocalDI-8 0x00010008
i Slot LocalDO-8 0x00020008
il slot Localal-8 0x00030208
i Slot LocalAO-8 000040208
i slot MM-Ctrl 0x00100000
@ slot MrSw-Reg-1 Dnc000C0201

Por ejemplo, como se muestra en el diagrama anterior, O-Mx05x15-Sx02x01-8bit se encuentra en la sexta ranura de la ranura. Por lo tanto, el cédigo de error para esta instruccién es...

Cddigo de error[5]

La palabra roja "Mapeo de datos del proceso de control maestro Modbus" es la palabra de control para las funciones Modbus.

¥ ol WIOOUIE 4 [LOCAIAL-G)
4 @ Module 5 (MM-Ctrl)

B[] Data process data mapping

4 [ Modbus Master Control process data mapping

P M Tigger Bit
P I Clear Bit
- rz485 Enable
b B Module & (MrSw-Rea-Ti

El bit de activacién se utiliza junto con el médulo de flanco ascendente. Cuando el bit recibe la ranura correspondiente al flanco ascendente, envia un comando, y la correspondencia es la misma que la anterior.

Los cédigos de error coinciden.

El bit de borrado se utiliza para borrar el cédigo de error en cada ranura. Cuando el bit correspondiente recibe un 1, se borra el c6digo de error de la ranura correspondiente. Si se establece en 1...
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Si no se borran los cédigos de error en las ranuras correspondientes, el problema de error Modbus no se resuelve. La correspondencia entre cada bit y ranura es la descrita anteriormente.

Los c6digos de error son consistentes.

Habilitacién RS485: Este bit habilita Modbus. Cuando este bit es 0, no se emitirdn comandos Modbus; cuando este bit es 1, tampoco se emitirdn comandos Modbus.

Puede emitir comandos Modbus. Este bit debe estar habilitado cuando se requiere la funcionalidad Modbus.

4.8 Configuracién de mensajes Modbus (cédigos de funcién)

Paso 1: Configurar SLOT
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Primero, coloque el dispositivo en estado PRE-OP.

| Init Bootstrap
Current State: PREOP
Pre-Op Safe-Op
Requested State: PREQP
Op Clear Error

Seleccione el cddigo de funcién deseado, la longitud y si desea leer o escribir, luego haga clic en el botén "<" en el medio para insertar el médulo.

TwinCAT Projectl +® X YL

General EtherCAT DC Process Data Plc Slots  Startup CoE - Online  Online

P
B Slot Maodule Moduleldent Module Moduleld... Description G
° slot LocalDI-8 0x00010008 @ Local Di
i Slat LocalDO-8 0x00020008 ' LocalDi-8 0x00010008  LocalDI-8
B slot Localal-8 0x00030208 '# LocalDI-16 0x00010010  LocalDI-16
o Slot LocalAO-8 0x00040208 X il Local DO
' slot O-Mx05x15-5x02x01-...  0x000B0008 i LocalDo-8 0x00020008 LocalDO-8
B Slot 'l LocalDO-16 0x00020010 LocalDO-16
BRSlot @ Local Al
Slot ' Localal-4 0x00030204 LocalAl-4
EfSlot B Localal-s 0x00030208 LocalAl-8
B Slot # Local AD
i Localao-2 0x00040202 LocalAQ-2
H Localao-s 0x00040208 LocalAQ-8
i Localao-10 0x0004020A LocalAO-10
@ Master 01,02 or Slave 01,05,15(Bit)
i 1-Mx01x02-5x01x05x15-8Bit Ox000A0008  1-Mx01x02-Sx07x05x15-1
U 1-Mx01x02-5x01x05x15-16Bit 0x000A0010  1-Mx01x02-5x01x05x15-
iR 1-Mx01x02-5x01x05x15-32Bit Ox000A0020  1-Mx01x02-5x01x05x15-
U 1-Mx01:02-5x0105x15-64Bit 0x000A0040  1-Mx01x02-5x01x05x15-1
B 1-Mx01x02-5x01x05x15-128Bit 0x000A0080  1-Mx01x02-Sx01x05x15-"
il Master 05,15 or Slave 02 01(Bit)
Ui O-Mx05x15-5x02x01-8Bit 0x000B0008  O-Mx05x15-5x02x01-8B
i O-Mx15-5x02x01-16Bit 0x000B0010  O-Mx15-5x02x01-16Bit
Uil O-Mx15-5x02x01-32Bit Ox000B0020  O-Mx15-5x02x01-32Bit
i O-Mx15-5x02x01-64Bit 0x000B0040 O-Mx15-5x02x01-64Bit
Uil O-Mx15-5x02x01-128Bit Ox000B00B0  O-Mx15-5x02x01-128Bit
‘@ Master 03,04 or Slave 03,06,16(Register)

Después de agregar, haga clic aqui para recargar el dispositivo.

Build 4024.25 (Loaded - -

BRAEEREER
S| o-a| “'E General EtherCAT DC  Process Data Pl Slots  Startup CoE - Online Online
s i 22 (Ctrl+3) P
4 [l sysTEM - Slot Module Moduleldent Module Moduleld. Description &
¥ License 0 Slot LocalDI-8 0x00010008 0 MrSw-Bit-16 0x000A0010  MrSw-Bit-16
4 ® Real-Time i slot LocalDO-8 0x00020008 = @ Mrsw-git-32 0x000A0020  MrSw-Bit-32
8 1/0 Idle Task “f slot LocalAl-8 0x00030208 1B MrSw-Bit-64 0x000A0040  MrSw-Bit-64
# E'IES;TT v i Slot LocalAO-8 0x00040208 & {0 MrSw-Bit-128 0x000A0080  MrSw-Bit-128
= thg:s f slot MM-Ctrl 0x00100000 il Master Write or Slave Read(Bit)
B T i @ Slot MrSw-Reg-1 0x000C0201 il Mwsr-8it-8 0x000B0008  MwSr-Bit-8
B slot i Mwsr-Bit-16 0x000B0010  MwSr-Bit-16
4 EEsiot 0 MwSr-Bit-32 0x000B0020  MwSr-Bit-32

Paso 2: Configurar los parametros Modbus y SLOT

Primero, coloque el dispositivo en estado PRE-OP.
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Init Bootstrap

Current State: PREOP
Pre-Op Safe-Op

Requested State: PREQP
Op Clear Error

Haga clic en COE-Online

General EtherCAT DC Process Data Plc Slots  Startup | CoE - Online | Online

Configurar el puerto Modbus

=~ BO00:0 rs485 configuration =7 =
8000:01 Baudrate RW 9600 Baud (3)
8000:02 dataframe RW 8N1 (3
8000:03 Modbus Type R As Master (1)
8000:04 Explicit baudrate RW 000002580 (96000
800005 wait time RW Ox0064 (100]
8000:06 Slave ID RW 0x01 (1)
BOO0:07 MAXRET RW 0x00 (0]

0x8000:01 Baudrate, configura la tasa de baudios, es un tipo de enumeracidn e incluye 2400, 4800, 9600, 14.4k, 19.2k, etc.
38,4k, 57,6 ky 115,2 k son opcionales. La velocidad en baudios se puede personalizar mediante "Usar velocidad en baudios explicita". La trama de datos 0x8000:02 establece los
bits de datos, los bits de paridad y los bits de parada. Estos datos son de tipo enumeracidn; el primer bit representa los bits de datos, el segundo bit representa el bit de
paridad (N: sin paridad, E: paridad par, O: paridad impar) y los siguientes bits representan los bits de parada.
0x8000:03 Tipo Modbus: Seleccién de modo, Maestro (estacién maestra) Esclavo (estacién esclava)
0x8000:04 Velocidad en baudios explicita, velocidad en baudios definida por el usuario (debe ser divisible por 144 M) y 0x8000:01 debe
configurarse para utilizar velocidad en baudios explicita.
0x8000:05 Tiempo de espera: Tiempo de espera 0~65535 ms 0x8000:06 ID de esclavo: El nimero
de ID del médulo cuando acttia como estacién esclava 0x8000:07 MAXRET: El nimero maximo

de retransmisiones cuando actia como estacién maestra

Configurar SLOT
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-1 B060:0 MrSw Configuration =7 =
B8060:01 USARTMum RO Ox01 (1)
8060:02 SlavelD RW Ox01 (1)
8060:03 FunctionCode RW ReadHoldingReg (3)
8060:04 StartAddress RW Ox0000 (0)
8060:05 Quantity R Ox0001 (1)
8060:06 Transmission Mode RW disable (0}
8060:07 Error Code R 0

0x8060:01 USARTNum utiliza la interfaz 485; no es necesario modificar los pardmetros predeterminados.

0x8060:02 SlavelD: EL ID del esclavo al que se accedera al configurar el sitio maestro.

0x8060:03 Codigo de funcidn. El cddigo de funcidn variara segun la ranura seleccionada.

0x8060:04 StartAddress (Direccidn de inicio)

0x8060:05 Cantidad: la cantidad minima es 1, la cantidad maxima depende de la ranura y el cédigo de funcién.

0x8060:06 Modo de transmision Método de activacion: deshabilitar, poolforce, poolsmart, ascendente

Cédigo de error 0x8060:07: se encontré un cédigo de error al crear el sitio web principal.

Métodos de activacion del modo de transmisién: " disable” establece este modo para que no se envien comandos; " poolforce” establece este modo para que se envien comandos independientemente de la situacién.
Envio continuo de comandos: la configuracién de Poolsmart en este modo atin lee los comandos de manera sondeada, mientras que la escritura de comandos se realizara cuando el valor cambie.

Bajo la condicidn de envio, ascendente, la configuracion de este modo enviara la sefial una vez cuando la palabra de control reciba un flanco ascendente.

Cddigo de error

Cédigo de error significado

- ].O Error recibido (el esclavo agoté el tiempo de espera sin respuesta)
- veintiuno Longitud de byte recibida insuficiente

- Veintidés Error de CRC en los datos recibidos

]. cédigo de funcién ilegal

2 Direccidn de datos ilegal

3 Valores de datos no validos o cantidad de datos incorrecta
4 Falla del equipo
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4.9 Instrucciones para utilizar la herramienta de configuracién de puerta de enlace EC a Modbus

N L L L TAT LT AP IY LU TSR i Sy S PRy O EAPETp o BT AT 12T 2t -

e 4 - e f

oks AMX-EtherCATEEE T E-V3.03.exe 2024/10/15 17:48 WNAER 464 KB
Este software se desarroll6 i para facilitar la c¢ ion de pard yla ibilidad con una gama mas amplia de PLC. Las diferencias entre los PLC de distintos fabricantes pueden causar inconvenientes durante su uso.

Este software permite configurar la funcién Modbus. El programa puede escanearse y descargarse directamente desde un PLC de terceros para su uso sin necesidad de modificar el software del PLC.

Modificar los pardmetros.

La descripcidn del software es la siguiente:

Eldispositivo debe estar encendido y en modo APP. La tarjeta de red del ordenador debe estar conectada directamente al puerto IN del médulo (sin usar un interruptor).

Paso 1: Abra el software

Este software no requiere instalacion; simplemente haga doble clic para abrir.
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i BOOT
Mz | I o | INIT | PliE_l]Pl SRFE_I]Pl op |
g
\;J—J
LR TE INI TS [+ XS EEPROH. .. | 5 i EEPROM| {ZEVEEPROM

G TEBO0TE 7L 3 {TFOEE ff FHER - . - FOEEfHFHHE

-BE

£

123

T

Paso 2: Seleccione la tarjeta de red para conectar al médulo

IT EREtherCATEES [ H-V3.03.2410151748

o H
1. Tw1n[:HT Intel PCI Ethernet Adapter {(Gigabit) (\Deuice\HPF_{9
})\ﬁﬁl 2. Intel(R) Ethernet [:unnectmn {173 1219 u (\.DEUEE\.NPF {[:36:1[: |

T TR0

Paso 3: Haga clicen “Iniciarred” en la esquina superior izquierda.

sh TETFtherCATEE T E 03.2410151748 — e
] 1. TwinCAT-Intel PCI Ethernet Adapter {Gigabit) (\DeviceiNPF_
1B
) = —___ BOOT
MG | ~| | thrs | INIT | PF!E_I]Pl SﬁFE_[IPl 0P |

Paso 4: Cambie el estado del dispositivo, haga clic en PRE-OP y luego haga clic en la configuracién de la ranura central.
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[] !
s S EEtherCATEE T B -V3.03.2410151748 = .

x [ ™ %l LHGEE: [1- TwinCAT-Intel PCI Ethernet Adapter (Gigabit) (\Device\NPF_ | j

SR BROOT
Mk | (HW1.0 SW1.20) BB96/200 -| | PRE_OP 0 | INIT | PHE_I]Pl SFIFE_I]Pl op |
EISSLOT/AEEE(MODULE)-EEESS = B
R xmL |1ﬁﬁ;§é BT PO 2 R oz £ LA S XML ST A ] | e
SLOT e SimiE WELID B = | |
[
|
32
TH2 :'
TEEliea | EE| M| W E AR SR | |
2 or:  RENEERT|E K Froke |

Paso 5: Seleccione el XML correspondiente y haga clic en Cargar XML
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vl

= E:\Iﬁ \ﬁg\?ﬁfﬁlu\Ec\Ecm\Ecm—jqiéifJﬁ\znzm 825\EC1A- :
pull KL |1[:l]RE1_1 .8 1.2.xml - Ainfxm

sLoT Lo S #3510 ansul) ansic €
SLOT-81 axiaaas ax1eea8s axeaslasas LocalDI-8 Local-DI
SLOT-82 axaaeas ax2aees axeaslesls LocalDI-16 Local-DI
5LOT-83 axsazes ax3azes axeaaiapas LocalDO-8 Local-DO
SLOT-84 axd4azas ax4azaes axeasiesls LocalDO-16 Local-DO
SLOT-85 exlogaas axleepas axesesazed LocalAI-4 Local-AL
SLOT-86 excezal |xcezel A_J axesasezas LocalAI-8 Local-AT
S5L0T-87 axesede202 LocalAO-2 Local-AD
SLOT-@38 : axeasdazas LocalAD-8 Local-AD
SLOT-eg9 J axeasdnazas LocalAO-1@ Local-AD
5LOT-1@ axealeasas MM-Ctrl MM-Ctrl
5L0T-11 axeasspead MrSw-Bit-3 MrSw-Bit
SLOT-12 exeserpele Mrsw-Bit-16 Mrsw-Bit
5L0T-13 axesaspaze MrSw-Bit-32 Mrsw-Bit
SLOT-14 axeeaspede MrSw-Bit-64 Mrsw-Bit
SLOT-15 axeasspase MrSw-Bit-128 MrSw-Bit
SLOT-16 axeaseasas MwSr-Bit-8 MwSr-Bit
5L0T-17 axeasceels MwSr-git-16 MwSr-Bit
5L0T-18 axeaecesie MuWSr-git-32 MwSr-Bit
SLOT-192 axeoepeads Musr-Bit-64 MwSr-Bit
SLOT-2@ axeeecaese MwSr-Bit-128 MwSr-Bit
SLOT-21 W axesacaial MrSw-Reg-1 MrSw-Reg w
TaalgE| #E| MesiEm| BEABSHGE: [ ec1a-coreEr (8b96/2000)

& T RMCTpEIERERT ¢

Paso 6: Seleccione el mensaje Modbus requerido e insértelo. Después de insertar todos los comandos, haga clic en "Descargar al dispositivo" en la esquina inferior izquierda.

E £

= A B e i = |

RN 156;é%_§1§€_fﬁ§:?]}£c\501n\Ecm FCiEHR \20241025\EC1A ‘ Inhxn |

sor | pEew GEER O 1D Bk Bt 3l
SLOT-81 ax1eea8s axleeas axeaanraese MrSw-Bit-128 Mrsw-Bit
SLOT-82 ax20e88 ax20008 aXeaae2088 MwSr-Bit-8 MwSr-Bit
SLOT-83 8x38288 ax3e2es axaaaeaele MuSr-Bit-16 MwSr-Bit
SLOT-84 8x48288 ax48288 axXeaae2028 MwSr-Bit-32 MwSr-Bit
SLOT-85 axlaeeee ax188008 axXaaaeae40 MwSr-Bit-64 MwSr-Bit
SLOT-86 exce2a1 axCeze1 ﬁ] BX@OBBRBSE  |MwSr-Bit-128 MuSr-Bit
SLOT-87 axeaacezle axeaaca2al MrSw-Reg-1 MrSw-Reg
SLOT-88 axXeaa0e2e2 ﬁ axeaacazal MrSw-Reg-2 MrSw-Reg
sioT-es (R 248 BX@AACA284  |MrSw-Reg-4 MrSu-Reg
SLOT-18 axeaacaas MrSw-Reg-8 MrSw-Reg
SLOT-11 axeaacale MrSwReg-16 MrSw-Reg
SLOT-12 Jj%‘ @Xe8aca22e | Mrsw-Reg-32 MrSuw-Reg
SLOT-14 T3 | |exeeepaze1  [musr-Reg-1 MuSr-Reg
SLOT-15 / axeaaDna2al MwSr-Reg-2 MwSr-Reg
SLOT-16 axeaaDaad MwSr-Reg-4 MuSr-Reg
SLOT-17 ﬁ\ﬁ axeaaDa2as MwSr-Reg-8 MwSr-Reg
SLOT-18 / % 1=} axeaaDalae MwSr-Reg-16 MwSr-Reg
SLOT-19 / axeaana22a MwSr-Reg-32 MwSr-Reg
SLOT-28 axeaeDazaa MwSr-Reg-64 MuSr-Reg

SLOT—21/ w w |

TEIEE| BT Miﬁ%ﬁﬂﬂl WEABSHIRE: | EC1A-CORE1 (8096/2006)

" T ORI o

Paso 7: Cierre la interfaz de |a tabla de configuracidn, haga clic en "Desactivar red" en la esquina superior izquierda y, a continuacién, en "Iniciar red" para activar el dispositivo. Este paso...
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Descargue el comando Modbus recién agregado en el mddulo. (Este paso debe realizarse primero; no espere hasta que se completen los pasos 9y 10 antes de realizarlo, de lo contrario...)

(No se pudieron descargar los parametros)

T R N B W s

s [ENTAE V7 T I0\EC\EC1ANECT A i@ 1] 2 0241 B25\EC1A-
=S CORET

1.8 1.2.xml

LIl [1- TwinCAT-Intel PCI Ethernet Adapter

(Gigabit) (\Device\NPF_~| ?

] JAdh: | (HW1.0 SW1.20) 0B96/200 |

PRE_OP

BOOT

STRAP

| INIT | PRE_I]Pl SFIFE_I]Pl

ap |

Paso 8: Vuelva al estado PRE-OP y haga clic en la configuracion de la ranura central, luego haga clic en Cargar XML.

= E:\Iﬁ \ﬁg\?ﬁfﬁlu\Ec\Ecm\Ecm—jqiéifJﬁ\znzm 825\EC1A- :
pull KL ||[:l]RE1_1.I]_1.2.xm1 Ainfxm
sLoT WSl (Ymag  © EHID ama*ﬂ 13 e e &
SLOT-81 axieeas ax1eea8s axeaslasas LocalDI-8 Local-DI

|| sLoT-82 axieeas ax2aees axeaalaals LocalDI-16 Local-DI
5LOT-83 axsezas ax3azes axeaaiapas LocalDO-8 Local-DO

|| sLoT-84 axd4azas ax4azes axeasazeele LocalDO-16 Local-DO
SLOT-85 exleeoes axleeses axesesazed LocalAI-4 Local-AL

; SLOT-86 axcazel |xcezel 1] axeeasezes LocalAI-& Local-AT
S5L0T-87 axesede202 LocalAO-2 Local-AD

|| sLoT-e8 o axeaadazas LocalA0-8 Local-AD
SLOT-eg9 axeasdnazas LocalAO-18@ Local-AD

|| sLoT-18@ axealeasss MM-Ctrl MM-Ctrl
5L0T-11 axeasspead Mrsw-Bit-8 MrSw-Bit

|| sLoT-12 axesersele Mrsw-Bit-16 Mrsw-Bit
5L0T-13 axeeaspeze Mrsw-Bit-32 Mrsw-Bit

; SLOT-14 axeeaspede MrSw-Bit-64 Mrsw-Bit
SLOT-15 axeassaase MrSw-Bit-128 MrSw-Bit

|| sLoT-18 axeaspasas MuwSr-Bit-8 MwSr-Bit
5L0T-17 axeasecaela MwSr-Bit-16 MwSr-Bit

|| sLoT-18 axesecaaie MwSr-Bit-32 MwSr-Bit
SLOT-192 axesecaeda Mwsr-Bit-64 MwSr-Bit

; SLOT-2@ axeeecaese MwSr-Bit-128 MwSr-Bit
SLOT-21 W axesacaial MrSw-Reg-1 MrSw-Reg w
THERE| BT MeEism| WEAFSEER: [ ec1a-corEr (moe/z000)

;;E o RIS ¢
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Paso 9: Configure el mensaje Modbus. Haga doble clic en el mensaje Modbus a la izquierda o seleccione un mensaje y haga clic en "Editar pardmetros de ranura" a continuacién.

Puede realizar algunas modificaciones al mensaje aqui; para obtener mas detalles, consulte la seccién 4.8.

T EES =% SmiA kA %
axsale MwSr Configuration
a1 USARTNum 1 axal BYTE-8
a2 5lavelD 1 Bxal BYTE-8
a3 FunctionCode 16 (8x18) exea1s
24 StartAddress a axeaea UINT-16
@5 Quantity 16 (@x18) Bxee18 UINT-16
26 Transmission Mode disable disable (@xeeea) Enum-UINT-16
a7 Error Code a Bxiea SINT-8

Paso 10: Una vez configurados todos los mensajes Modbus, haga doble clic en el botén "Editar pardmetros del cuerpo” en la esquina inferior derecha para configurar los pardmetros del puerto 485.

WEAHSHRE

EC1A-CORE1 {Bb246/2008)

T EES b=k 4imia ikl Zm

PxB088 rs485 configuration
a1 Eaudrate 9588 Baud 9688 Baud (8x88a83) Enum-UINT-16
a2 dataframe 8N1 BN1 (@exesas) Enum-UINT-16
a3 Modbus Type Az Master As Master (8weeal) Enum-UINT-16
a4 Explicit baudrate 9588 (Bx2588) axoapp2538 UDINT-32
as wait time 188 (8xe4) Bxaesd UINT-16
a6 5lave ID : axal BYTE-&
a7 MAXRET a axea BYTE-8

Paso 11: Cierre las dos primeras péginas para regresar a la pagina de cambio de estado, haga clic en "Apagar red" en la esquina superior izquierda, luego haga clic en "Encender red" para volver a poner el dispositivo en estado OP.

Esto guarda todos los pardmetros en el médulo, y el médulo se puede utilizar directamente después de escanearlo con un PLC.

bl
* @) P 5| YER=: [1- TwinCAaT-Intel PCI Ethernet Adapter (Gigabit) (\DEUice\HPF__;]_EJ'

g BOOT
! M= | (Hw1.8 Sw1.20%, 88967288 ~| | PRE_oP s INIT ‘ PRE_OP ] snFE_uP] opP ]

vl

P
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V. Descripcion y uso del médulo

5.1, EC1A-I016R-AM6

5.1.1 Parametros del médulo principal

Entrada digital

Especificacin

Tensién nominal

24V CC(15V~30V)

puntos de sefial

16

tipo de sefial

NPN/PNP

Filtrado de entrada

Configuracién del ordenador host

Corriente de entrada

4 milimetros

Métodos de aislamiento

Aislamiento éptico

Tension de aislamiento y de resistencia

500V CC

Luces indicadoras de canal

Luces LED verdes

Salida digital

Especificacin

Tensién nominal

Relé: 220V

puntos de sefial

16

tipo de sefial

relé

Tipo de carga

Carga resistiva, carga inductiva

Corriente nominal de un solo canal

2A/punto

Métodos de aislamiento

Aislamiento mecanico

Tension de aislamiento y de resistencia

500V CC

Luces indicadoras de canal

Luces LED verdes

Entrada analdgica

Especificacién

Método de entrada

Voltaje/Corriente

Canal de entrada

4/4

resolucion

12 bits

Hora de recoleccién

1ms Todos los canales

Rango de entrada de voltaje

0V~ 10V corresponde a 0-10000

Impedancia de entrada de voltaje

1afio

Precisidn de entrada de voltaje (25 °C)

+0,8% (escala completa)

Limite de entrada de voltaje

<*15V

Rango de entrada actual

0 mm ~ 20 mm corresponde a 0-20000

Impedancia de muestreo de corriente

2500

Precisién de entrada de corriente (25 °C)

+0,8% (escala completa)

Limite de entrada de corriente

Promedio +20 mm
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Siaislar o no

Sin cuarentena

Salida analdgica

Especificacién

Método de salida

Voltaje/Corriente

Canal de salida

2

resolucién

12 bits

Tiempo de conversién

60 kg/canal

Rango de salida de voltaje

0V~ 10V corresponde a 0-10000

Carga de salida de voltaje

1kQ

Precisién de salida de voltaje (25 °C)

+0,8% (escala completa)

Rango de salida de corriente

0 mm ~ 20 mm corresponde a 0-20000

Carga de salida actual

00~6000Q

Precision de salida de corriente (25 °C)

+0,8% (escala completa)

Si aislar o no

Sin cuarentena

Pardmetros del puerto serie (RS485)

Especificacién

Tipo de interfaz

RS485

velocidad en baudios

2400 bps ~ 4 Mbps

Formato de comunicacion

Elvalor predeterminado es 8 bits para datos, 1 bit para detenery sin paridad.

Distancia de transmisién

Auna velocidad en baudios de 9600, el alcance de la comunicacion en serie 485 es de 1200 metros, sujeto a las condiciones reales.
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5.1.2 Cableado de terminales
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5.1.3 Descripcién del terminal

Marcas terminales Descripciondelafuncién Marcas terminales Descripeén d s funcén
Tierra Terminalcomiinde seil analégica 485B RS485-
All Salida analégica 1 485A RS485+
Al2 Salida analdgica 2 24V CC24V+
Tierra Terminal comiin de sefal analégica ov CCOV-
AO1 Entrada analdgica 1 Educacionfica cablede terra
AO2 Entrada analégica 2 Litro Terminales pablicas para las rutas 12 4
AO3 Entrada analégica 3 0.0 Salida digital del canal 1
AO4 Entrada analégica 4 0.1 Segunda salida digital
L mién Terminales piblicas para las rutas 12 8 0.2 3.2 salida digital
0.0 Entrada digital del canal 1 0.3 42 salida digital
0.1 Entrada digital del canal 2 2itros Terminales pliblicas paralas rutas 5 a8
0.2 3.2 entrada digital 0.4 5% salida digital
0.3 42 entrada digital 0.5 6% salida digital
0.4 5% entrada digital 0.6 7% salida digital
0.5 6% entrada digital 0.7 8% salida digital
0.6 7% entrada digital Sliros Terminales piblicas para las rutas 9 a 12
0.7 87 entrada digital 1.0 9% salida digital
2milones Terminales piblicas para las rutas 9 16 1.1 10% salida digital
1.0 9% entrada digital 1.2 11.% salida digital
1.1 10? entrada digital 1.3 12.% salida digital
1.2 11.2 entrada digital tltros Terminales piblicas de las rutas 13 a 16
1.3 12.% entrada digital 1.4 13.% salida digital
1.4 13.%2 entrada digital 1.5 14% salida digital
1.5 14 entrada digital 1.6 15% salida digital
1.6 15.% entrada digital 1.7 16% salida digital
1.7 16% entrada digital
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5.1.4 Instrucciones de uso del médulo

El mddulo EC1A-I016R-AM6 tiene 16 entradas digitales (NPN/PNP), 16 salidas de relé y 4 entradas analdgicas (voltaje y...).

1 corriente), 2 salidas analdgicas (tensidn y corriente).

= [ #REK project A1 2 =27 i EFAE ~ SAIOEEEFE...
=[] Device (AM401-CPU1508TP/TN)
] RSB PrORE) =2 pet @S e Ed] ENAME B R
= RS ! ] LocalDO_16 Ch %QX10  BIT LocalDO_16 Ch
B ethercatinge BB (SDoiRE) ] localDO_16Ch  %QX1.1  BIT LocalDO_16 Ch
M crumn e " localDO_16Ch  %QXL2  BIT LocalDO_16 Ch
Bl pLciBiE | - localDO_16Ch  %QXL3  BIT LocalDO_16 Ch
- =} Application P " localDO_16Ch  %QXL4  BIT LocalDO_16 Ch
@ aw . “$ localDO_16Ch  %QXL5  BIT LocalDO_16 Ch
i) EEEE FE4F CoE “$ localDO_16Ch  %QX1.6  BIT LocalDO_16 Ch
fF] PLC_PRG (PRG) I ~| "o localDO_16Ch  %QXL7  BIT LocalDO_16 Ch
- [ r5mE EtherCAT 1/OAY T localDO_16Ch  %QX2.0  BIT LocalDO_16 Ch
= g3 ETHERCAT FthercAT EGHS: " localDO_16Ch  %QXZ1  BIT LocalDO_16 Ch
8] ETHERCAT.EtherCAT Task " localDO_16Ch  %QXZ2  BIT LocalDO_16 Ch
= ¢ MainTask ik " localDO_16Ch  %QX2.3  BIT LocalDO_16 Ch
&) pic_rro " localDO_16Ch  %QX2.4  BIT LocalDO_16 ch
EHEFERE e "$ LocalDO_16 Ch %0QX2.5  BIT LocalDO_16 Ch
"% SoftMotion General Axis Pool ! " localDO_16Ch  %QXZ6  BIT LocalDO_16 Ch
[l HiGH_SPEED 16 (High Speed 10 Module) - localDO_16Ch  %QX2.7  BIT LocalDO_16 Ch
[ Ethernet_A (Ethernet) g Locala0_2 cho BQW2 UINT LocalA0_2 Cho
=[] ETHERCAT (EtherCAT Master SoftMotion) +-"9 localAO_2Ch1  %QW3  UINT LocalAO_2 Ch1
=) EC1A_CORE1 (EC1A-COREY) * localDI_16Ch %20  BIT LocalDI_16 Ch
[ Localdr_16 {LocalDi-16) -4 localDI_16Ch %21  BIT LocalDI_16 Ch
[ LocalDO_16 (LocalDO-15) % localDI_16Ch %22  BIT LocalDI_16 Ch
[ LocalAL_4 LocalAr4) o ] localDI_16Ch %23  BIT LocalDI_16 Ch
[ Locala0_2 (Localan-2) 4 LocalDI_16 Ch %IX2.4  BIT LocalDI_16 Ch
] localDI_16Ch %25  BIT LocalDI_16 Ch
* locaDl_16Ch %26  BIT LocalDI_16 Ch
» localDl_16Ch %27  BIT LocalDI_16 Ch
» locaDI_16Ch  %I3.0  BIT LocalDI_16 Ch
% localDI_16Ch  %IX3.1  BIT LocalDI_16 Ch
% locaDl_16Ch  %IX3.2  BIT LocalDI_16 Ch
% locaDl_16Ch  %IX3.3  BIT LocalDI_16 Ch
% localDl 16Ch  %IX3.4 _ BIT LocalDl 16 Ch

La DI16X es una entrada digital de 16 canales que puede activarse mediante NPN o PNP.

La DO16x es una salida digital de 16 canales con contactos de relé normalmente abiertos.

El Al4x cuenta con cuatro entradas analégicas con dos modos: 0~10 Vy 0~20 mA. Estos modos se seleccionan en el ordenador host como 0~10000 y 0~20000, respectivamente.

ELAO2X cuenta con dos canales de entrada analégica con dos modos: 0~10 Vy 0~20 mA. Estos modos se seleccionan en el ordenador central como 0~10000 y 0~20000, respectivamente.

ModbusRTU(Byte de estado/control)_1 es la palabra de estado y la palabra de control para las funciones Modbus.

Para obtener introducciones detalladas a las caracteristicas y el uso, consulte el Capitulo Cuatro.
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5.2, EC1A-IO8R-AM16

5.2.1 Parametros del médulo principal

Entrada digital

Especificacion

Tensién nominal

24V CC(15V~30V)

puntos de sefial

8

tipo de sefial

NPN/PNP

Filtrado de entrada

Configuracién del ordenador host

Corriente de entrada

4 milimetros

Métodos de aislamiento

Aislamiento éptico

Tension de aislamiento y de resistencia

500V CC

Luces indicadoras de canal

Luces LED verdes

Salida digital

Especificacion

Tensién nominal

Relé: 220V

puntos de sefial

8

tipo de sefial

relé

Tipo de carga

Carga resistiva, carga inductiva

Corriente nominal de un solo canal

2A/punto

Métodos de aislamiento

Aislamiento mecanico

Tension de aislamiento y de resistencia

500V CC

Luces indicadoras de canal

Luces LED verdes

Entrada analdgica

Especificacién

Método de entrada

Voltaje/Corriente

Canal de entrada

8/8

resolucién

12 bits

Hora de recoleccién

1ms Todos los canales

Rango de entrada de voltaje

0V~ 10V corresponde a 0-10000

Impedancia de entrada de voltaje

1afio

Precisidn de entrada de voltaje (25 °C)

+0,8% (escala completa)

Limite de entrada de voltaje

<*15V

Rango de entrada actual

0 mm ~ 20 mm corresponde a 0-20000

Impedancia de muestreo de corriente

2500

Precisién de entrada de corriente (25 °C)

+0,8% (escala completa)

Limite de entrada de corriente

Promedio +20 mm

Si aislar o no

Sin cuarentena
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Salida analégica

Especificacion

Método de salida

Voltaje/Corriente

Canal de salida

8/8

resolucién

DAC1~DACS6 (9 bits) DACT~DACS (12 bits)

Tiempo de conversién

60 kg/canal

Rango de salida de voltaje

ov~10V

Carga de salida de voltaje

1kQ

Precisién de salida de voltaje (25 °C)

+0,1% (escala completa)

Rango de salida de corriente

0mm ~20 mm

Carga de salida actual

0Q~6000Q

Precisién de salida de corriente (25 °C)

+0,1% (escala completa)

Siaislar o no

Sin cuarentena

Pardmetros del puerto serie (RS485)

Especificacin

Tipo de interfaz

RS485

velocidad en baudios

2400 bps ~ 4 Mbps

Formato de comunicacion

Elvalor predeterminado es 8 bits para datos, 1 bit para detenery sin paridad.

Distancia de transmision

A una velocidad en baudios de 9600, el alcance de la comunicacién en serie 485 es de 1200 metros, sujeto a las condiciones reales.
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5.2.2 Cableado de terminales
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5.2.3 Descripcién del terminal

Marcas terminales Descripcién de la funcién Marcas terminales Descripcién de la funcién

1 millén Terminal comiin para entradas 1-8 485 B RS485-

0.0 Entrada digital del canal 1 485A RS485+

0.1 Entrada digital del canal 2 24V CC24Vv+

0.2 3.2 entrada digital ov CCOoV-

0.3 42 entrada dlgltal Educacién fisica cable detierra

04 5a entrada d |g|tal 1litro Terminales pUblicas para las rutas 1 a 4

0.5 6% entrada digital 0.0 Salida digital del canal 1

0.6 7% entrada digital 0.1 Segunda salida digital

0.7 87 entrada digital 0.2 3.2 salida digital
Tierra Terminal comdn para entradas analégicas 1-8 03 4a Sa“da dlgltal
ADC]. Entrada analdgica del canal 1 2litros Terminales publicas para las rutas 5 a 8
Convertidor analégico-fligital 2 Segunda entrada analégica 0.4 53 Salida digital
ADC3 Tercera entrada analdgica 0.5 62 salida digital
ADC4 4? entrada analdgica 0.6 7% salida digital
ADC5 52 entrada analdgica 0.7 8% salida digital
ADC6 62 entrada analégica Tierra Terminal com(n para salidas analégicas 1-6
ADC7 7° entrada analdgica DAC1 Salida analégica del canal 1
ADCS8 8.2 entrada analégica DAC2 Segunda salida analégica
DACS8 82 salida analdgica DAC3 3.2 salida analdgica
DACT 7% salida analdgica DAC4 42 salida analdgica
Tierra Terminal comun para salidas analdgicas 7y 8 DAC5 52salida analégica

-- -- DAC6 6% salida analdgica
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5.2.4 Manual de usuario del médulo
El mdédulo EC1A-I08R-AM16 tiene 8 entradas digitales (NPN/PNP), 8 salidas de relé y 8 entradas analdgicas (voltaje y voltaje).

8 salidas analdgicas (tension y corriente).

&4 E profect il T § —
= ) Device (AM401-CPU1608TRTH) = | o il T SR
@ nEibd R (PDOEE) == By BE %14 ESiil EME 2 =R
= W WA " LocalDO_8 Ch %QXLO  BIT LocalDO_8 Ch
5 Ethercatinze Bah&zh(sD0igH) ] LocalDO_8 Ch %QX1.1  BIT LocslDO_B Ch
B crumnze ] LocalDO_8 Ch %QXL2  BIT LocalDO_8 Ch
- Bl pciBsg R " LocalDO_8 Ch %QX13  BIT LocalDO_8 Ch
= £ Application 58t " LocalDO_8 Ch %QX1.4  BIT LocalDO_B Ch
@ cn " LocalDO_8 Ch %QX15  BIT LocalDo_8 Ch
i =eEs Ted# CoE " LocalDO_8 Ch %QXL6  BIT LocalDO_B Ch
{iF] PLC_PRG (PRG) - e LocalDO_8 Ch %QXL7  BIT LocalDO_8 Ch
= rEmE EtherCAT ORMAY 9 LocalDl_8 Ch %IX20  BIT LocalD_8 Ch
= 2 ETHERCAT | EthercaT EGHE 3 LocalDl_8 Ch %IX21  BIT LocalDI_8 Ch
8] ETHERCAT.EtherCAT_Task 9 LocalDl_8 Ch %IX2.2  BIT LocalDI_8 Ch
=58 MainTask ke o ] LocalDI_8 Ch WIX2.3 BIT LocalDI_8 ch
48] pLC_PRE L] LocalDl_8 ch %IX2.4  BIT LocalDI_8 Ch
E EEiERE =R L] LocalDI_8 Ch RIXZ5 BIT LocalDI_8 ch
& softMotion General Axis Pocl 9 LocalDl_8 ch %IX26  BIT LocalDI_8 Ch
[ HiGH_SPEED_IO (High Specd IO Modue) : -4 LocalDl_8 ch %27 BIT LocalDI_8 Ch
[ Ethernet_a (Ethernet) + 4 localAl 8ChD  %IW2 UINT LocalAI_8 Cho
= [M] ETHERCAT (EtherCAT Master SoftMotion) + 4 localAl 8Ch1  %IW3 UINT LocalAI_8 Ch1
=i EC1A_CORE1 (EC1A-CORED) + 4 localAl BCh2  %IW4 UINT LocalAI_8 chz
[ LocalD1_8 (LocalDI-8) +- 4y LocalAl_8 Ch3 SKIWS UINT LocalAl 8 Ch3
[ LocalDo_8 (LocalDo-8) 4 LocalAl_8 Ch4 S%IWE UINT LocalAI_8 Ch4
[ Localar_8 QLocalar-8) ] Localal_8 Chs WIWT UINT LocalAl_8 Chs
[ Localar_8_1 (Locala1-8) ] Localal_8 Chs %IWS UINT LocalAl_8 Ché
+e4p LocalAl_8 Ch? %IWG UINT LocalAT_8 Ch7
+ 4 LocalAl_8_1Ch0  %IW10 UINT LocalAT_8_1 Cho
o ] LocalAl 8_1Chl  %IW11l UINT LocalAT_8_1Ch1
+ 4 LocalAl_8_1Ch2  %IW12 UINT LocalAT_8_1 Ch2
+ A LocalAl 8_1Ch3  %IW13 UINT LocalAT_8_1Ch3
+ LocalAl_8_1Ch4  %IW14 UINT LocalAT_8_1Ch4
- LocalAl B_1ChS  %IW15  UINT LocalAl_8_1 Chs
Ll ] LocalAl 8 1Ch  %IW1S  UINT LocalAl 8 1Chs

DIO8 es una entrada digital de 8 canales que puede activarse mediante NPN o PNP.

DOO08x es una salida digital de 8 canales con contactos de relé normalmente abiertos.

EL AI8 cuenta con 8 entradas analdgicas con dos modos: 0~10 Vy 0~20 mA. Estos modos se seleccionan en el ordenador host como 0~10000 y 0~20000, respectivamente.

AO8 es una entrada analdgica de 8 canales con dos modos: 0~10 Vy 0~20 mA. Los modos correspondientes en el ordenador central son 0~10000 y 0~20000, respectivamente.

ModbusRTU(Byte de estado/control)_1 es la palabra de estado y la palabra de control para las funciones Modbus.

Para obtener introducciones detalladas a las caracteristicas y el uso, consulte el Capitulo Cuatro.
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Versién

Fecha de revisién

Notas de revision

mantenedor

Versi6n 1.0

2024.11.01

Versidn inicial

WH

Versién 1.0

14/11/2025

Correccién de errores en algunos pardmetros del manual
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