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I. Descripción general del producto

1.1 Introducción del producto

El EC2-CA-M02 es una puerta de enlace de protocolo EtherCAT a CAN. Basado en los protocolos CAN y EtherCAT, convierte los protocolos de comunicación CAN...

El dispositivo de interfaz está conectado al dispositivo EtherCAT.

1.2 Características y funciones

-

-

Dos interfaces CAN

Interfaz CAN 2.0B estándar, compatible con el modo 2.0A, admite 2 interfaces CAN, velocidad en baudios seleccionable 10K, 20K, 50K, 100K.

125K, 250K, 500K, 800K, 1M

Admite hasta 30 mensajes CAN (la versión de gama alta admite hasta 63 mensajes).Nota: La versión de alta gama requiere hardware personalizado.

Viene con una resistencia incorporada de 120 ohmios para comodidad del usuario.

Temperatura y humedad de funcionamiento/almacenamiento: -10 °C a +60 °C / -20 °C a +70 °C

Grado de protección: IP20

Adopta un método de montaje en riel estándar DIN 35 para una fácil instalación.

El circuito de alimentación adopta un diseño de protección de conexión inversa.

Ampliamente utilizado en el control de movimiento de equipos de campo industriales.

-

-

-

-

-

-

-

1.3 Escenarios de aplicación

El módulo EC2-CA-M02 tiene una amplia gama de aplicaciones, cubriendo muchas áreas clave: en control industrial, se puede utilizar para control de PLC y aplicaciones industriales.

Procesos automatizados; en el campo de los edificios inteligentes, permite la automatización de edificios; en la gestión energética, puede ayudar en la monitorización de la energía; en la seguridad y la gestión del personal,

Adecuado para control de acceso (incluido el control de acceso a instalaciones médicas) y sistemas de asistencia; en términos de seguridad de las comunicaciones, se puede utilizar para la monitorización de centros de datos de telecomunicaciones; en el campo de las casas inteligentes, permite…

Aparatos de información; campo de visualización de información, compatible con equipos de visualización de información LED; campo de instrumentación, que proporciona soporte para instrumentos de medición; medio ambiente y energía.

En términos de gestión, se aplica a sistemas de monitoreo ambiental y dinámico.
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II. Especificaciones del producto

2.1 Parámetros del producto

Parámetros principales

Parámetros del puerto de red

protocolo de bus Éter CAT

Número de estaciones Según el sitio principal

Medio de transmisión de datos Cable Ethernet/EtherCAT ≥CAT6

Distancia de transmisión ≤100m (distancia entre estaciones)

Tasa de transmisión 100 Mbps

Interfaz de bus 2 conectores RJ45

Parámetros de la interfaz CAN

Tipo de interfaz CAN (bloques de terminales de grado industrial con paso de 3,5 mm)

Rango de frecuencia de pulso 10 kHz 〜 1 MHz

Distancia de transmisión 10 Kbps/5 km 〜 1 Mbps/25 m

Número de interfaces 2

Parámetros de potencia

Voltaje de funcionamiento DC 24 V; con protección contra polaridad inversa

Consumo de energía 2W~4W

Entorno de trabajo

Temperatura de funcionamiento -10℃~+60℃

Temperatura de almacenamiento - 20℃~+70℃

otro

Método de instalación guía

tamaño 25x100x60 mm (sin terminales) / 25x110x60 mm (incluidos terminales)
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2.2 Dimensiones del producto

Figura 2-2
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2.3 Descripción de la apariencia

Figura 2-3-1 Figura 2-3-2

2.4 Descripción del terminal

Marcas terminales Descripción de la función

24 V+ Terminal positivo de la fuente de alimentación de 12-28 V CC

0 V Terminal negativo de la fuente de alimentación de 12-28 V CC

Educación física cable de tierra

H2 Interfaz CAN 2 CAN-Alto

L2 Interfaz CAN 2 CAN-Low

R2 Cuando se requiere una resistencia de terminación de 120 ohmios, R2 y H2 deben cortocircuitarse.

CG Tierra del blindaje CAN GND

H1 Interfaz CAN1 2 CAN-Alto

L1 Interfaz CAN1 2 CAN-Bajo

R1 Cuando es necesario conectar una resistencia de terminación de 120 ohmios, se deben cortocircuitar R1 y H1.

Dos marcadores El botón n.° 1 es para actualizar; el botón n.° 2 es para realizar copias de seguridad.

Botón Mantenga presionado (3-4 segundos) para reiniciar el módulo.

CGSe utiliza para conectarPODERLa capa de blindaje del cable está conectada a tierra.Educación físicaEn este momento es necesario conectar una resistencia y un condensador.
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2.5 Descripción de la luz indicadora

Modo de trabajo:

Luz indicadora de funcionamiento El estado de la luz significado

Lámpara de encendido Chang Liang La fuente de alimentación es normal

Extinción constante Error de fuente de alimentación

Lámpara SYS Encendido durante 1 segundo, apagado durante 1 segundo, ciclo. Inicialización del sistema completada, a la espera de ingresar al estado operativo.

Encendido durante 500 ms, apagado durante 500 ms, ciclo. Inicialización del sistema completa y en estado operativo

Lámpara ERR Extinción constante La transmisión y recepción CAN son normales.

Chang Liang CAN genera un error

Luces ECAT Extinción constante ECAT está en el estado de inicialización.

Destello lento ECAT está en estado PRE-OP.

destello único ECAT está en estado SAFE-OP.

Flash mob ECAT está en estado BOOT.

Chang Liang ECAT está en estado OP.

Luz CAN1 Extinción constante CAN1 No hay transmisión ni recepción de datos

Se enciende durante 50ms y luego se apaga. CAN1 recibió o transmitió exitosamente una trama de datos.

Luz CAN2 Extinción constante CAN2 No hay transmisión ni recepción de datos

Se enciende durante 50ms y luego se apaga. CAN2 recibió o transmitió exitosamente una trama de datos.

Todas las constantes de la lámpara Error de hardware

Modo de actualización:

En el modo de actualización, la luz ERR siempre está apagada; la luz SYS, la luz CAN1 y la luz CAN2 están encendidas y apagadas simultáneamente.

El estado de la luz significado

Encendido durante 1 segundo, apagado durante 1 segundo, ciclo. En modo de actualización

Encendido durante 100 ms, apagado durante 100 ms, ciclo. Error de archivo

Tres destellos Transferencia de archivos en curso

Encendido durante 500 ms, apagado durante 500 ms, ciclo durante 2 segundos. Error en la transferencia de archivo o error en la redirección.

Todas las constantes de la lámpara Error de hardware

No.5Página



III. Instrucciones de configuración de parámetros

Esta sección proporciona una introducción detallada al diccionario de objetos del módulo EC2-CA-M02.

3.1 Preparaciones antes de la configuración

Conecte la fuente de alimentación externa de 24 V CC al módulo y enciéndalo. Antes de encenderlo, compruebe que los terminales positivo y negativo de la fuente de alimentación estén correctamente conectados.

3.2 Diccionario de objetos

Diccionario de objetos de ontología:

hijo

Entonces

dirigir

silencioso

reconocer

valor

mayoría

Pequeño

valor

Clase de datos

tipo

máximo

valor

acceso

Permisos

índice nombre significado

enumerar

definición

01 Tasa de baudios

10k Baud

20k Baud

50k Baud

100k Baud

125k Baud

250k Baud

500k Baud

800k Baud

1 M Baud

Baud personalizado

Nombre de enumeración

velocidad en baudios correspondiente al valor enumerado

velocidad en baudios correspondiente al valor enumerado

velocidad en baudios correspondiente al valor enumerado

velocidad en baudios correspondiente al valor enumerado

velocidad en baudios correspondiente al valor enumerado

velocidad en baudios correspondiente al valor enumerado

velocidad en baudios correspondiente al valor enumerado

velocidad en baudios correspondiente al valor enumerado

velocidad en baudios correspondiente al valor enumerado

Seleccionar este valor indica que se utilizará una velocidad en baudios personalizada.

0

1

2

3

4

5

6

7

8

9

0x80

00

Configuración

datos

CAN1

Configuración
Nombre del objeto de configuración del puerto CAN1

0x80

00
DT0800

EN16

Seleccione la velocidad en baudios a utilizar, donde se selecciona 9.

Indica una velocidad en baudios personalizada

1 Tasa de baudios 6 0 9 rw

50

00

00

50

00

Costumbre

Tasa de baudios

150

0

1000

000
2 UDINT rw Valor de velocidad en baudios personalizado

Actual

Tasa de baudios

3 UDINT rw Velocidad en baudios actual
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00

CAN2

Configuración
Nombre del objeto de configuración del puerto CAN1

0x80

01

DT0800

EN16

Seleccione la velocidad en baudios a utilizar, donde se selecciona 9.

Indica una velocidad en baudios personalizada

1 Tasa de baudios 6 0 9 rw

50

00

00

50

00

00

Costumbre

Tasa de baudios

150

0

1000

000
2 UDINT rw Valor de velocidad en baudios personalizado

Actual

Tasa de baudios
3 UDINT rw Velocidad en baudios actual

Diccionario de objetos de ranura de estado y control:

Zi Suo

dirigir

Clase de datos

tipo
por defecto

valor

Mínimo

valor

máximo

valor

acceso

Permisos

índice nombre significado

Número de entrada

de acuerdo a

Estado

¿Puede 1?

Error
Can2
Error

Nombre del objeto de estado

1 SINTOMA ro código de error can1

0x600
0

2 SINTOMA ro código de error can2

BITARR
32
BITARR
32

Las primeras 32 ranuras reciben los bits de la bandera; cada vez que se recibe un número...

Según Flip Once

Las últimas 32 ranuras reciben los bits de la bandera; cada vez que se recibe un número...

Según Flip Once

3 RF_1_32 ro

RF_33_6
4

4 ro

Número de salida

de acuerdo a

Control Nombre del objeto de control

Las primeras 32 ranuras envían el bit de activación; un solo giro activa la acción.

una vez

Las últimas 32 ranuras envían el bit de activación; un solo giro activa la acción.

una vez

BITARR

32
BITARR
32

1 ST_1_32 0 rw
0x700
0

ST_33_6
4
¿Puede 1?

Permitir

2 0 rw

3 BOOL 0 rw bit de habilitación can1
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Can2
Permitir

¿Puede 1?

Claro

Can2
Claro

4 BOOL 0 rw bit de habilitación can2

6 BOOL 0 rw bit de borrado de error can1; flanco ascendente activado

7 BOOL 0 rw bit de borrado de error can2; flanco ascendente activado

Descripción del diccionario de objetos de ranura de entrada:

índice Subíndice Tipos de datos nombre valor predeterminadoValor mínimo Valor máximo Permisos de acceso significado

Definición de enumeración

Enumeración de selección de interfaz CAN

nombre

Uso de la interfaz CAN1

Uso de la interfaz CAN2

Puerto CAN
1

CAN1
CAN2

0
10x8020

Tipo de marco Puede seleccionar el nombre de enumeración del tipo de marco.

Recibir únicamente datos de trama estándar

Solo recibe marcos extendidos

Realizar la recepción de datos de trama estándar y tramas de control remoto correspondientes.

enviar

Realizar la recepción de datos del cuadro extendido y el cuadro de control remoto correspondiente.

enviar

Marco estándar
Marco extendido

Control remoto estándar

Marco
Extendido

Marco remoto

0
1

0x8020 2
2

3

Modo Tigre
desactivar

Nombre de enumeración del tipo de disparador de ranura

No válido; ineficaz para ranuras de entrada pura

Sondeo periódico; no válido para ranuras de entrada pura, no válido para marcos de control remoto.

eficiente

Disparador inteligente; no válido para ranuras de entrada pura, no válido para marcos de control remoto.

eficiente

Activado por borde; no válido para ranuras de entrada pura, no válido para marcos de control remoto.

eficiente

0

1periódico

0x0820
3

PoolSmart 2

borde 3

Número de entrada

de acuerdo a

Recibir datos Nombre del objeto de datos de entrada

0x6000 o
o

1 BYTE Byte0 0 Datos recibidos
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Número de configuración

de acuerdo a

Nodo
Configuración

Nombre del objeto de datos de configuración

DT0820E
N16
DT0821E
N16
DT0822E
N16

o
w
o
w
o
w
o
w
o
w
o
w
o
w

1 Puerto CAN 0 0 1 La interfaz CAN a utilizar

2 Tipo de marco 0 0 3 Tipo de marco a utilizar

3 Modo Tigger 0 0 3 Tipo de disparador a utilizar

0x8010
4 UINT32 Identificación del marco 0 ID de marco a utilizar

Ciclo de sondeo periódico del bit de selección del tipo de disparador

Periodo 0
5 UINT16 Período de Tigger 0

100
0

1
0

6 UINT16 Tiempo de salida Tiempo de espera por transmisión fallida

7 UINT8 Maxret 0 Número máximo de retransmisiones cuando falla la transmisión

Descripción del diccionario de objetos de ranura de salida:

hijo

Entonces

dirigir

por defecto

valor

Mínimo

valor

máximo

valor

Derechos de acceso

límite

índice Tipos de datos nombre significado

Enumeración

justo

Puerto CAN

CAN1

CAN2

La interfaz `can` selecciona un nombre de enumeración.

Uso de la interfaz CAN1

Uso de la interfaz CAN2

0

1
0x0820 01

02 Tipo de marco

Datos estándar

Marco

Datos extendidos

Marco

Puede seleccionar el nombre de enumeración del tipo de marco.

0 Marco de datos estándar

1 Marco de datos extendido

03 Modo Tigger Nombre de enumeración del tipo de disparador de ranura
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desactivar

periódico

0

1

Incapacidad

encuestas periódicas

Disparo inteligente, se activa automáticamente cuando cambian los datos.

Se activa una vez

Disparo por flanco

PoolSmart 2

borde 3

Número de salida

de acuerdo a

0x7000 Transmitir datos

Byte01 BYTE 0 rw Datos de salida

Número de configuración

de acuerdo a

Nodo

Configuración

Puerto CAN

0x8010 Nombre del objeto de datos de configuración

1 0x0802

DT0823E

N16

DT0822E

N16

UINT32

0 0 1 rw La interfaz CAN a utilizar

2 Tipo de marco 0 0 1 rw Tipo de marco a utilizar

3 Modo Tigger 0 0 3 rw Tipo de disparador a utilizar

4 Identificación del marco 0 rw ID de marco a utilizar

Sondeo periódico de bits de selección de tipo de disparador

Ciclo de votación

Tiempo de espera por transmisión fallida

Número máximo de retransmisiones cuando falla la transmisión

5 UINT16 Período de Tigger 0 rw

6

7

UINT16

UINT8

Tiempo de salida

Maxret

1000

0

10 rw

rw

-Nota: ¡Se recomienda modificar los 8000 segmentos de datos solo en modo no preoperatorio!

3.3 Instrucciones de uso

selección de velocidad en baudios

Las palabras de objeto 0x8000 y 0x8001 en el diccionario de objetos se utilizan para establecer la velocidad en baudios, con nueve velocidades 

en baudios fácilmente seleccionables: 10k, 20k, 50k, 100k, 125k, 250k, 500k, 800k, 1M y Baud personalizado. 0x8000:3 muestra el valor de velocidad en 

baudios utilizado actualmente.

Uso de ranuras de estado y control

Solo se puede insertar una ranura de estado y control a la vez. El indicador de recepción se compone de dos matrices de bits de 32 miembros, cada una correspondiente a una de las 64 ranuras.
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El indicador de recepción se activa una vez por cada transmisión de datos recibida y solo se aplica a la ranura de entrada. El bit de habilitación de CAN controla la capacidad de transmisión/

recepción de ambos CAN; 0 desactiva la transmisión/recepción, mientras que 1 la habilita. El bit de borrado de errores borra los errores en la interfaz correspondiente tras un flanco de subida. 

El bit de disparo activa la transmisión de tramas de datos o tramas de control remoto; cuando el tipo de disparo se configura en modo inteligente o de flanco, el flanco de subida del bit 

correspondiente activa la transmisión de una trama de datos.

Los significados de los códigos de error son los siguientes:

Código de error significado

0 Sin errores

1 Error de relleno de bits (posiblemente causado por un circuito abierto en CAN_H y CAN_L)

2 Error de formato

Confirme el error (podría deberse a que CAN_H esté conectado a tierra, CAN_H y CAN_L estén 

en cortocircuito, CAN_H y CAN_L estén invertidos o CAN_H y CAN_L estén desconectados).

(causadas por carreteras, etc.)

3

4 Error de bit recesivo (posiblemente causado por un circuito abierto en CAN_H y CAN_L)

5 Error de bit dominante (posiblemente causado por un cortocircuito entre CAN_L y la fuente de alimentación)

6 Error de CRC

7 Se agotó el tiempo de transmisión (posiblemente causado por un circuito abierto en CAN_H y CAN_L).

8 El buzón de envío está lleno (posiblemente causado por un circuito abierto en CAN_H y CAN_L).

9 Desbordamiento de recepción

Para obtener instrucciones detalladas sobre cómo utilizar el producto, consulte la sección "Demostración de funciones".

Instrucciones de uso

Ejemplo de envío de un mensaje CAN mediante EC2-CA-M02:

1. Escanee el dispositivo, inserte solo la ranura “Estado y control” y la ranura “DataOutput-1”, y cambie el estado del dispositivo a Pre-Op.

2. Establezca la palabra de objeto 0x8000:01 en "1M Baud" para indicar que la interfaz CAN1 está a una velocidad en baudios de 1M.

3. La configuración de la palabra de objeto 0x8020:01 (correspondiente a la segunda ranura "DataOutput-1") en "CAN1" indica que la interfaz CAN1 se utiliza para enviar señales CAN.

Mensaje.

4. Establezca la palabra de objeto 0x8020:02 en "Marco de datos estándar" para indicar que se debe enviar un marco de datos estándar.

5. Al establecer la palabra de objeto 0x8020:03 como "edge", se indica que se utilizará la transmisión activada por flanco ascendente. Consulte otras opciones.

Descripción del diccionario de objetos.

6. Establezca la palabra de objeto 0x8020:04 en "0x01" para indicar que el ID de trama enviado es 1.

7. La palabra de objeto 0x8020:05 corresponde al período de activación, que solo es útil en el modo periódico y no es necesario configurarlo aquí. Palabra de objeto 0x8020:06
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El tiempo de espera de transmisión normalmente se establece en el valor predeterminado de 1000. La palabra de objeto 0x8020:07 representa el número máximo de retransmisiones; este valor se puede configurar según sea necesario.

8. Active el dispositivo. Conecte la interfaz CAN1 a PCAN u otro dispositivo receptor.

9. Fuerce los datos del proceso "Can1 Enable" a 1 para habilitar la interfaz CAN1 y fuerce los datos en la ranura "DataOutput-1" para que sean la salida deseada.

Los datos enviados.

10. Primero, fuerce el bit 1 de "ST_1_32" a 0 y luego configúrelo a 1 para generar un flanco ascendente y activar la transmisión. En este punto, debería poder ver la salida en el dispositivo receptor.

Datos a enviar.

Ejemplo de pasos para recibir mensajes CAN utilizando EC2-CA-M02:

1. Escanee el dispositivo, inserte solo la ranura “Estado y control” y la ranura “DataInput-1”, y cambie el estado del dispositivo a Pre-Op.

2. Establezca la palabra de objeto 0x8000:01 en "1M Baud" para indicar que la interfaz CAN1 está a una velocidad en baudios de 1M.

3. La configuración de la palabra de objeto 0x8020:01 (correspondiente a la segunda ranura "DataInput-1") en "CAN1" indica que la interfaz CAN1 se utiliza para recibir señales CAN.

Mensaje.

4. Establecer la palabra de objeto 0x8020:02 en "Trama remota estándar" indica que esta ranura puede recibir y enviar datos activamente.

El envío de marcos de control remoto solicita datos; la opción sin "Remoto" solo puede recibir datos, no enviar marcos de control remoto.Se debe tener en cuenta que algunos dispositivos pueden...

¡No se admite la respuesta a cuadros de control remoto!

5. Al establecer la palabra de objeto 0x8020:03 como "edge", se indica que se utilizará la transmisión activada por flanco ascendente. Consulte otras opciones.

Descripción del diccionario de objetos.

6. Establezca la palabra de objeto 0x8020:04 en "0x01" para indicar que el ID de trama enviado es 1.

7. La palabra de objeto 0x8020:05 corresponde al período de activación, que solo es útil en el modo periódico y no es necesario configurarlo aquí. Palabra de objeto 0x8020:06

El tiempo de espera de transmisión normalmente se establece en el valor predeterminado de 1000. La palabra de objeto 0x8020:07 representa el número máximo de retransmisiones; este valor se puede configurar según sea necesario.

8. Active el dispositivo. Conecte la interfaz CAN1 a PCAN u otro dispositivo receptor. Configure [nombre de la configuración] en el dispositivo transmisor.

Un mensaje de transmisión estándar con un ID de trama de 1 y una longitud de byte de 1.

9. Fuerce los datos de proceso "Can1 Enable" a 1 para habilitar la interfaz CAN1.

10. Primero, fuerce el bit 1 de "ST_1_32" a 0 y luego configúrelo a 1 para generar un flanco ascendente y activar la transmisión. En este punto, debería ver "RF_1_32".

Si el bit 1 de la ranura está invertido, significa que se recibieron datos. Compruebe si los datos de la ranura "DataInput-1" coinciden con los datos enviados.
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IV. Uso de la herramienta de configuración de ranuras

Teniendo en cuenta las posibles vulnerabilidades en las estaciones maestras EtherCAT de varios proveedores, que podrían provocar fallas de lectura/escritura en las configuraciones de ranuras, nuestra empresa ha proporcionado servicios específicos para nuestros usuarios.

El software de tragamonedas se ha desarrollado meticulosamente. Con este software, los usuarios pueden configurar fácilmente todos los parámetros y las operaciones de la tragamonedas. Una vez finalizado el proceso de configuración,

Simplemente hacer que el PLC realice una acción de escaneo en la estación esclava elimina la necesidad de una configuración adicional, simplificando enormemente el proceso de operación y mejorando la eficiencia del trabajo.

1. Conecte la computadora y los dispositivos entre sí mediante un cable de red (tenga en cuenta que no debe conectar un conmutador en el medio).

2. Abra "Herramienta de configuración EtherCAT" -> Haga clic en Selección de adaptador de red -> Seleccione el adaptador de red conectado al dispositivo -> Haga clic en "Iniciar red".
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3. Haga clic en PRE_OP para cambiar el dispositivo al estado PRE_OP.

3. En este punto, el cuadro "Configuración de ranura" estará en negro. Haga clic en "Configuración de ranura".
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4¿El equipo estará listo?XMLArrastre y suelte "Puerta de enlace"XMLEl cuadro de la derecha (marcado en rojo)1Dentro, o haga clic en "..." (marcado en rojo)2Entrar en la carpeta

elegirXMLLuego haga clic en "Cargar".XML(marcado en rojo)3).

5Haga clic en "RANURA-XX”Módulo de configuración (marcado en rojo)1Haga clic en el nombre del módulo (marcado en rojo).2Haga clic en "<<" (marcado en rojo)3)

Inserte el módulo seleccionado en la ranura correspondiente.
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6Se utilizará el mismo método para "Entrada de datos-1”Inserción de móduloRANURA-02”“Salida de datos-1”insertar"RANURA-03”(Es mejor evitar tener espacios vacíos en el medio);

Haga clic en "Descargar al dispositivo" para descargar la información de la ranura al dispositivo.

7,doble clic"RANURA-02”de"0X00300101”(correspondiente a "Entrada de datos-1”Ingrese a la interfaz de configuración.
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8,doble clicIdentificación del marcoIngrese a la interfaz de modificación de datos.

9Introduzca el valor requerido después de "decimal" o "hexadecimal". Aquí, el valor se escribe como [valor].1Luego haga clic en "Escribir en el dispositivo" para enviar el valor al dispositivo.

Esto se utilizaráCAN1Recepción de interfazIdentificación del marcopara1dePODERMarcos, datos colocadosRANURA-02adentro.
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10,doble clic"RANURA-03”de"0X00310101”(correspondiente a "Entrada de datos-1”Acceda a la interfaz de configuración. Configure los parámetros como se indica a continuación.CAN2”

Indica que se utilizaráCAN2Envío de interfazPODERmarco;bordeEsto indica que el modo de activación de envío se activa por flanco ascendente;Identificación del marcopara1Indica que se enviará

marcoIDENTIFICACIÓNpara1dePODERMarco (es decir)RANURA-02Para recibirIDENTIFICACIÓN).

11Regrese a esta pantalla, haga clic en "Desactivar red" y luego haga clic en "Activar red" para asegurarse de que el dispositivo esté habilitado.OP.Tenga en cuenta que este paso es esencial; equipo...

Debe entrarOP¡Solo entonces se guardarán los datos de configuración de la ranura!
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V. Guía de inicio rápido de TwinCAT

5.1 Agregar un módulo

1. Copie los archivos XML de EtherCAT necesarios en la carpeta xml del módulo, dentro de la carpeta de instalación del sitio principal. Tomando como ejemplo TwinCAT 3, vea la imagen a continuación:

2. Haga clic con el botón derecho en el icono de TwinCAT en la esquina inferior derecha del escritorio y seleccione "TwinCAT XAE(xx..)" para abrir el software TwinCAT, como se muestra en la siguiente imagen:

3. Tras abrir el software TwinCAT, cree un nuevo proyecto o abra uno existente. Haga clic con el botón derecho en "E/S -> Dispositivos" y, a continuación, haga clic en "Escanear".

Seleccione el adaptador de red "Conexión de área local" detectado actualmente y haga clic en "Aceptar".
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En la ventana emergente "Escanear en busca de cajas", seleccione "Sí".

En la ventana emergente “Activar Free Run”, seleccione “Sí”.
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4. Compruebe que se haya detectado la estación esclava EC2-CA-M02. Haga clic en el Cuadro 1 para acceder a la opción En línea y compruebe que el estado actual sea "OP".

5.2 Demostración de funciones

Este ejemplo utiliza una ranura de recepción de un byte para enviar una trama de control remoto, solicitando un mensaje CAN de un byte con ID 1 de PCAN. Usando...

El EC2-CA-M02 permite la comunicación CAN con convertidores USB a CAN.

Preparación: Conecte el adaptador USB a CAN al software PCAN; conecte la interfaz CAN1 del módulo al adaptador USB a CAN y conecte a 120...

resistencia.

Abra el módulo de escaneo TWCAT, haga clic en "ranura" y luego seleccione la ranura de Estado y Control y la ranura DataIp-1 para insertar las dos primeras ranuras respectivamente.

Seleccione la ubicación deseada, marque la opción "Descargar SlotCfg" y luego haga clic en "recargar" para volver a cargar el módulo.
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Haga clic en Coe-Online, haga clic en Configuración CAN1, configure la velocidad en baudios a 500k y haga clic en el Nodo de la ranura de entrada correspondiente.

En la configuración, la interfaz CA se establece en CAN1, el tipo de trama se establece en Trama remota estándar y el modo de disparo se establece en borde.

El ID del marco se establece en 1; las demás configuraciones son predeterminadas.
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Expanda el panel de datos del proceso, haga clic en Habilitar CAN1, luego haga clic en En línea y siga los pasos para escribir 1 para habilitar la interfaz CAN1.
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Abra el software PCAN, seleccione 500k, Estándar y haga clic en Aceptar para conectarse a PCAN.

Haga clic derecho en la sección de edición de mensajes en la parte inferior, configure ID en 1 y Longitud en 1, luego haga clic en Aceptar para confirmar.

Regrese a TWCAT, expanda ST_1_32, seleccione el bit correspondiente a la ranura, escriba 0 primero, luego escriba 1 y active la transmisión de datos.
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Al verificar el área de datos de la ranura del receptor, podemos ver que se han recibido datos de PCAN.
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VI. Conexión de Huichuan AM401

Esta sección utiliza el EC2-CA-M02 y CODESYS de Huichuan PLC como ejemplos para demostrar cómo lograr los requisitos funcionales correspondientes.

6.1 Agregar un módulo

1) Abra el software y cree un nuevo proyecto, luego ubique el modelo de PLC correspondiente, como se muestra en la siguiente imagen:
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2) Abra el dispositivo, escanee la red, seleccione el PLC escaneado y haga clic en Aceptar. Cuando tanto la puerta de enlace como el nodo tengan puntos verdes, significa que el PLC ha sido...

La conexión es normal
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3) Haga clic en Configuración de red, haga clic en Modelo de PLC y marque EtherCAT Master.

4) Haga clic en Configuración de red a la izquierda, luego haga clic en Importar archivo ECT para importar el archivo XML para el módulo correspondiente.
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4) Haga clic en ETHERCAT (EtherCAT Master SoftMotion) y haga clic derecho para seleccionar el dispositivo de escaneo.
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5) Después de escanear el dispositivo, haga clic en "Copiar dispositivo escaneado".

6) Haga clic derecho en el dispositivo y haga clic en Agregar dispositivo.
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7) Haga doble clic en “Estado y control” y “DataInput-1” en secuencia para insertar ranuras.

8) Inicie sesión en el PLC y descargue el programa al PLC.
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9) Haga clic en Ejecutar para comprobar si el dispositivo ha ingresado al modo OP.

10) Haga doble clic en el nombre del dispositivo, haga clic en En línea, haga clic en Preoperatorio para cambiar el dispositivo al estado preoperatorio y, a continuación, haga clic en CoE en línea.
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11) Haga clic en "Dispositivos en línea", espere a que finalice la carga y luego haga clic en "Configuración CAN1". Configure la velocidad en baudios a 1 Mb y haga clic en la ranura de entrada correspondiente.

Configuración de nodo: configure la interfaz CA en CAN1, el tipo de trama en Trama remota estándar y el modo de disparo en borde.

Establezca el ID del marco en 1; deje el resto como predeterminado. Luego, cambie a "en línea" y cambie el estado a "En ejecución" (es decir, el estado de OP).

12) Haga clic en "Asignación de E/S EtherCat" para forzar "Habilitar Can1" a verdadero. Forzar el bit 1 de "ST_1_32" a 0 de nuevo.

Al establecerlo en 1, se genera un flanco ascendente que activa la transmisión de una trama de control remoto. Puede observar que el bit 1 de "RF_1_32" se invierte, lo que indica que se han recibido datos. [Verificar...]

El byte 0 de “DataInput-1” son los datos enviados, lo que indica que la recepción es normal.

No.35Página



No.36Página



VII. Conexión a Huichuan H5U-A8

Esta sección muestra cómo implementar la función de autotransmisión y autorecepción utilizando el EC2-CA-M02 y el Huichuan H5U-A8 como ejemplos. Primero, consulte la sección "Ranura"...

La sección "Uso de herramientas de configuración" configura las ranuras de autogeneración y autorecolección.

7.1 Agregar un módulo

1) Crea un nuevo proyecto y selecciona la serie y modelo correspondiente.

2) Haga clic en "Probar estado de comunicación" para configurar los ajustes de comunicación.

3)1.Seleccione la tarjeta de red correspondiente al PLC para el tipo de comunicación.2.Haga clic para buscar3.Ver detalles del dispositivo conectado4.Cambiar la dirección IP del dispositivo y

Haga clic para probar (consulte el paso 3 para ver la dirección IP del dispositivo encontrada en los resultados de la búsqueda). Una conexión exitosa con el PLC dará como resultado la situación que se muestra en la Figura 5.
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4) Haga clic con el botón derecho en Dispositivos EtherCAT y seleccione Importar archivo XML del dispositivoPD: Debe reiniciar el software después de importar XML.

5) Haga clic en Ether CAT, seleccione escaneo automático, haga clic en iniciar escaneo y, después de escanear el dispositivo, seleccione actualizar configuración.
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6) Haga clic en descargar para descargar el programa en el PLC.
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7) Haga clic en Ejecutar para iniciar el PLC; el dispositivo ingresa al modo OP.

8) Haga doble clic en el dispositivo “EC2-CA-M02” para abrir la página del dispositivo.

9) Haga clic en “Mapeo de funciones de E/S” para ver los datos del proceso.
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10) Haga doble clic en "Habilitar CAN1" y luego en "Forzar ENCENDIDO" para habilitar la interfaz CAN1. Realice la misma operación para habilitar la interfaz CAN2.

11) Usando el mismo método, escriba "DataOutput-1_3" como 11, lo que significa que la interfaz CAN2 enviará 11 datos.

(Este valor se puede escribir arbitrariamente; solo es para verificar la consistencia entre el envío y la recepción).

12) Usando el mismo método, primero escribimos "ST_1_32" en 0, luego escribimos el bit 2 de "ST_1_32" en 1 para generar un flanco ascendente para activar la 

transmisión de SLOT-3 (dado que no hay otras ranuras de transmisión en este ejemplo, escribimos directamente "ST_1_32" en 0xFFFFFFFF para activarlo).
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13) En este punto, podemos ver que las luces CAN1 y CAN2 del dispositivo parpadearon una vez, lo que indica que se ha producido la transmisión de datos. (Verificar...)

Los datos del proceso muestran "RF_1_32". El bit 1 cambió de 0 a 1, lo que indica que "SLOT-1" recibió nuevos datos. Consulte "DataInput-1_2".

El valor de Byte0 es 11 (0xB), lo cual es consistente con los datos que enviamos.
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