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1. Descripcién general del producto

1.1 Introduccién del producto

ELl EC2-CA-MO02 es una puerta de enlace de protocolo EtherCAT a CAN. Basado en los protocolos CAN y EtherCAT, convierte los protocolos de comunicacién CAN...

El dispositivo de interfaz estd conectado al dispositivo EtherCAT.

1.2 Caracteristicas y funciones

- Dos interfaces CAN

- Interfaz CAN 2.0B estandar, 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 versién de gama alta admite hasta 63 mensajes).Nota: La versién 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 proteccién: IP20

- Adopta un método de montaje en riel estandar DIN 35 para una fécil instalacién.

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

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

1.3 Escenarios de aplicacién

El médulo EC2-CA-M02 tiene una amplia gama de aplicaciones, cubriendo muchas édreas 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 automatizacién de edificios; en la gestién energética, puede ayudar en la monitorizacion de la energia; en la seguridad y la gestion 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 monitorizacién de centros de datos de telecomunicaciones; en el campo de las casas inteligentes, pern
Aparatos de informacién; campo de visualizacién de informacién, compatible con equipos de visualizacién de informacién LED; campo de instrumentacion, que proporciona soporte para instrumentos de medicién; medio ambiente y energia.

En términos de gestidn, se aplica a sistemas de monitoreo ambiental y dindmico.
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1. Especificaciones del producto

2.1 Parametros del producto

Parametros principales

Parametros del puerto de red

protocolo de bus Etel’ CAT

Ndmero de estaciones Seguin el sitio principal

Medio de transmisién de datos Cable Ethernet/EtherCAT =CAT6

Distancia de transmisién <100m (distancia entre estaciones)

Tasa de transmision 100 M bpS

Interfaz de bus 2 conectores RJ45

Parametros 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 ~ l M HZ

Distancia de transmision 10 KbpS/S km ~ l Mbp5/25 m

Nimero de interfaces 2

Parametros de potencia

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

Consumo de energia 2W~4W

Entorno de trabajo

Temperatura de funcionamiento ‘10°C~+600C

Temperatura de almacenamiento - 20°C“'+700C

otro
Método de instalacién gu |'a
tamafio 25x100x60 mm (sin terminales) / 25x110x60 mm (incluidos terminales)
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2.2 Dimensiones del producto
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2.3 Descripcién de la apariencia
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2.4 Descripcién del terminal

Marcas terminales Descripcién de la funcién
24 V+ Terminal positivo de la fuente de alimentacién de 12-28V CC
0 V Terminal negativo de la fuente de alimentacién de 12-28 V CC
Educacién fisica cable de tierra

H2 Interfaz CAN 2 CAN-Alto

L2 Interfaz CAN 2 CAN-Low

R2 Cuando se requiere una resistencia de terminacién 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

R l Cuando es necesario conectar una resistencia de terminacion de 120 ohmios, se deben cortocircuitar R1y H1.
Dos marcadores El botén n.° 1 es para actualizar; el botén n.® 2 es para realizar copias de seguridad.
Boton Mantenga presionado (3-4 segundos) para reiniciar el modulo.

CGSe utiliza para conectarPODERLa capa de blindaje del cable esté conectada a tierra.Educacién fisicaEn este momento es necesario conectar una resistencia y un condensador.
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2.5 Descripcién de la luz indicadora

Modo de trabajo:

Luzindicadora de funcionamiento Elestado de la luz

significado

Lampara de encendido Chang Liang

La fuente de alimentaci6n es normal

Extincién constante

Error de fuente de alimentacién

Lampara SYS

Encendido durante 1 segundo, apagado durante 1 segundo, ciclo.

Inicializacién del sistema completada, a la espera de ingresar al estado operativo.

Encendido durante 500 ms, apagado durante 500 ms, ciclo.

Inicializacién del sistema completa y en estado operativo

Lampara ERR Extincion constante

La transmisién y recepcién CAN son normales.

Chang Liang

CAN genera un error

Luces ECAT

Extincién constante

ECAT esta en el estado de inicializacidn.

Destello lento

ECAT estd en estado PRE-OP.

destello tnico

ECAT esta en estado SAFE-OP.

Flash mob

ECAT esta en estado BOOT.

Chang Liang

ECAT esta en estado OP.

Luz CAN1

Extincién constante

CAN1 No hay transmisién ni recepcion de datos

Se enciende durante 50ms y luego se apaga.

CAN1 recibi6 o transmiti6 exitosamente una trama de datos.

Luz CAN2

Extincién constante

CAN2 No hay transmision ni recepcién de datos

Se enciende durante 50ms y luego se apaga.

CAN2 recibi6 o transmiti6 exitosamente una trama de datos.

Todas las constantes de la lampara

Error de hardware

Modo de actualizacion:

En el modo de actualizacién, la luz ERR siempre esta apagada; la luz SYS, la luz CAN1 y la luz CAN2 estan

y apagadas sil

Elestado de la luz

significado

Encendido durante 1 segundo, apagado durante 1 segundo, ciclo.

En modo de actualizacién

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 redireccién.

Todas las constantes de la lampara

Error de hardware
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lIl. Instrucciones de configuracién de pardmetros

Esta seccién proporciona una introduccion detallada al diccionario de objetos del médulo EC2-CA-M02.

3.1 Preparaciones antes de la configuracién

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

3.2 Diccionario de objetos

Diccionario de objetos de ontologia:

enumerar
definicién

Ol Tasa de baudios Nombre de enumeracion

10k Baud 0
20k Baud 1
50k Baud 2
100k Baud 3
125k Baud 4
250k Baud 5 Velocidad en buclos conespondient l valr enumerado
6
7
8
9

velocidad en baudios correspondiente al valor enumerado

0x80
00

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

500k Baud
800k Baud
1 M Baud

velocidad en baudios correspondiente al valor enumerado
velocidad en baudios correspondiente al valor enumerado
velocidad en baudios correspondiente al valor enumerado

Baud personalizado

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

datos

CAN1

Nombre del objeto de configuracién del puerto CAN1

Configuracion

0x80
DTO800 Seleccione la velocidad en baudios a utilizar, donde se selecciona 9.
00 1 Tasa de baudios 6 0 9 rw

E N l 6 Indica una velocidad en baudios personalizada

50
Costumbre 150 1000
2 U D I N T 00 rW Valor de velocidad en baudios personalizado
Tasa de baudios 0 000
00

Actual 50

3 UDINT rw Velocidad en baudios actual
Tasa de baudios 00
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0x80
01

DT0800
EN16

UDINT

UDINT

CAN2

Configuracion

Tasa de baudios

Costumbre

Tasa de baudios

Actual

Tasa de baudios

Diccionario de objetos de ranura de estado y control:

Nimero de entrada

deacuerdoa

0x600

Nimero de salida

deacuerdoa

SINTOMA

SINTOMA

BITARR
32
BITARR
32

BITARR
32
BITARR
32

BOOL

Estado
;Puede 1?
Error
Can2

Error
RF_1_32

RF_33_6
4

Control
ST 1 32

ST_33_6
4
¢Puede 1?

Permitir

00

50
00
00
50
00
00

150 1000
0 000

rw

rw

ro

ro

ro

ro

rw

rw

rw

No.7Pégina

Nombre del objeto de configuracién del puerto CAN1

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

Indica una velocidad en baudios personalizada

Valor de velocidad en baudios personalizado

Velocidad en baudios actual

Nombre del objeto de estado

cbdigo de error canl

cbdigo de error can2

Las primeras 32 ranuras reciben los bits de la bandera; cada vez que se recibe un nimero...
Segun Flip Once
Las dltimas 32 ranuras reciben los bits de la bandera; cada vez que se recibe un niimero...

Segun Flip Once

Nombre del objeto de control

Las primeras 32 ranuras envian el bit de activacién; un solo giro activa la accién.
unavez

Las dltimas 32 ranuras envian el bit de activacién; un solo giro activa la accién.

unavez

bit de habilitacién canl
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Can2

Permitir

4 BOOL

¢Puede 1?

6 BOOL 0
Claro

Can2
7 BOOL 0
Claro

Descripcién del diccionario de objetos de ranura de entrada:

rw

rw

rw

bit de habilitacién can2

bit de borrado de error canl; flanco ascendente activado

bit de borrado de error can2; flanco ascendente activado

Definicién de enumeracién

Puerto CAN

CAN1
0x8020 CAN2

Tipo de marco

Marco estandar
Marco extendido
0x8020 2 Control remoto estandar
Marco
Extendido

Marco remoto

Modo Tigre

desactivar

periédico
0x0820

PoolSmart

borde

Nimero de entrada

deacuerdoa
Recibir datos

0x6000
1BYTE Byte0

0
1

o

No.8Pégina

Enumeracion de seleccién de interfaz CAN

nombre

Uso de la interfaz CAN1

Uso de la interfaz CAN2

Puede i el nombre de i6n del tipo de marco.

Recibir Ginicamente datos de trama estandar

Solo recibe marcos extendidos

Realizar la recepcién de datos de trama estandar y tramas de control remoto correspondientes.

enviar

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

enviar

Nombre de enumeracién del tipo de disparador de ranura

No valido; ineficaz para ranuras de entrada pura

Sondeo periddico; no valido para ranuras de entrada pura, no vélido para marcos de control remoto.

eficiente

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

eficiente

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

eficiente

Nombre del objeto de datos de entrada

Datos recibidos
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Nuamero de configuracién
deacuerdoa
Nodo

Configuracion

Nombre del objeto de datos de configuracién

Periodo 0

100 1
6 UINT16 Tiempo de salida

Tiempo de espera por transmisién fallida

7 UINTS Maxret 0

Nimero méximo de retransmisiones cuando falla la transmisién

DTO0820E 0
1 Puerto CAN 0 0 1 La interfaz CAN a utilizar
N16 w
DTO821E 0
2 Tipo de marco 0 0 3 Tipo de marco a utilizar
N16 w
DTO0822E ) 0
3 Modo Tlgger 0 0 3 Tipo de disparador a utilizar
N16 w
0x8010
(0]
4 U I NT32 Identificacion del marco 0 ID de marco a utilizar
W
0 Ciclo de sondeo periddico del bit de seleccién del tipo de disparador
5 UINT16 Periodo de Tigger 0
W
(0]
W
(0]
W

Descripcidn del diccionario de objetos de ranura de salida:

Enumeracién

justo

Puerto CAN

Lainterfaz “can® iona un nombre de

CAN 1 0 Uso de la interfaz CAN1
CAN2 l Uso de la interfaz CAN2

0x0820 01

02 Tipo de marco

Puede i el nombre de i6n del tipo de marco.

Datos estandar
Marco de datos estdndar

Marco
Datos extendidos

Marco de datos extendido

Marco

03 Modo Tigger

Nombre de enumeracién del tipo de disparador de ranura

No.9Pégina
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deSaCtiVar 0 Incapacidad
periédico 1
Disparo inteli se activa ati cuando cambian los datos.
PoolSmart 2
Se activa una vez
borde 3 Disparo por flanco
Nimero de salida
deacuerdo a
0x7000 Transmitir datos
1 BYTE ByteO 0 rw Datos de salida
Nimero de configuracién
de acuerdo a
Nodo
0X80 10 Nombre del objeto de datos de configuracion
Configuracion
1 0x0802 Puerto CAN 0 0 1 rw La interfaz CAN a utilizar
DTO0823E
2 Tipo de marco 0 0 1 rw Tipo de marco a utilizar
N16
DT0822E )
3 Modo Tlgger 0 0 3 rw Tipo de disparador a utilizar
N16
4 U I NT32 Identificacion del marco 0 rW ID de marco a utilizar
Sondeo periddico de bits de seleccién de tipo de disparador
5 UINT16 Periodo de Tigger 0 rw
Ciclo de votacién
6 U I NT16 Tiempo de salida 1000 10 rw Tiempo de espera por transmisién fallida
7 U I NT8 M aXfet 0 rW Nimero méximo de isi cuando fallalat;

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

3.3 Instrucciones de uso
seleccion 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 facilmente 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. Elindicador de recepcidn se compone de dos matrices de bits de 32 miembros, cada una correspondiente a una de las 64 ranuras.

No.10Pagina
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Elindicador de recepcidn se activa una vez por cada transmisién de datos recibida y solo se aplica a la ranura de entrada. El bit de habilitacién de CAN controla la capacidad de transmisién/

recepcién de ambos CAN; 0 desactiva la transmisidn/recepcidn, 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 transmision 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 transmisién de una trama de datos.

Los significados de los cédigos de error son los siguientes:

Cédigo de error significado
0 Sin errores
l Error de relleno de bits (posiblemente causado por un circuito abierto en CAN_H y CAN_L)
2 Error de formato

Confirme el error (podria deberse a que CAN_H esté conectado a tierra, CAN_Hy CAN_L estén
3 en cortocircuito, CAN_Hy CAN_L estén invertidos o CAN_H y CAN_L estén desconectados).

(causadas por carreteras, etc.)

4 Error de bit recesivo (posiblemente causado por un circuito abierto en CAN_Hy CAN_L)
5 Error de bit dominante (posiblemente causado por un cortocircuito entre CAN_L y la fuente de alimentacion)

6 Error de CRC

7 Se agot6 el tiempo de transmisién (posiblemente causado por un circuito abierto en CAN_Hy CAN_L).

8 El buzdn de envio estd lleno (posiblemente causado por un circuito abierto en CAN_H y CAN_L).
9 Desbordamiento de recepcién

Para obtener instrucciones detalladas sobre cémo utilizar el producto, consulte la seccién "Demostracién de funciones".
Instrucciones de uso

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

1. Escanee el dispositivo, inserte solo la ranura “Estadoy control” ylaranura “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 estd a una velocidad en baudios de 1M.

3. La configuracién 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 sefiales CAN.
Mensaje.

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

5. Al establecer la palabra de objeto 0x8020:03 como "edge", se indica que se utilizard la transmisién activada por flanco ascendente. Consulte otras opciones.
Descripcion 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 periodo de activacidn, que solo es (til en el modo periddico y no es necesario configurarlo aqui. Palabra de objeto 0x8020:06

No.11Pagina
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Eltiempo de espera de transmisién normalmente se establece en el valor predeterminado de 1000. La palabra de objeto 0x8020:07 representa el nimero maximo de retransmisiones; este valor se puede configurar seglin sea necesario.
8. Active el dispositivo. Conecte la interfaz CAN1 a PCAN u otro dispositivo receptor.
9. Fuerce los datos del proceso "Canl 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 0y luego configirelo a 1 para generar un flanco ascendente y activar la transmisién. En este punto, deberia 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 “Estadoy control” ylaranura “Datalnput-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 estd a una velocidad en baudios de 1M.

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

4. Establecer la palabra de objeto 0x8020:02 en "Trama remota estandar" indica que esta ranura puede recibir y enviar datos activamente.
El envio de marcos de control remoto solicita datos; la opcidn sin "Remoto" solo puede recibir datos, no enviar marcos de control remoto.Se debe tener en cuenta que algunos dispositivos pueden...
iNo se admite la respuesta a cuadros de control remoto!

5. Al establecer la palabra de objeto 0x8020:03 como "edge", se indica que se utilizard la transmisién activada por flanco ascendente. Consulte otras opciones.
Descripcién 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 periodo de activacidn, que solo es (til en el modo periddico y no es necesario configurarlo aqui. Palabra de objeto 0x8020:06
El tiempo de espera de transmisién normalmente se establece en el valor predeterminado de 1000. La palabra de objeto 0x8020:07 representa el nimero méximo de retransmisiones; este valor se puede configurar segtin sea necesario.

8. Active el dispositivo. Conecte la interfaz CAN1 a PCAN u otro dispositivo receptor. Configure [nombre de la configuracién] en el dispositivo transmisor.
Un mensaje de transmisién estandar con un ID de trama de 1y una longitud de byte de 1.

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

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

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

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

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

Simplemente hacer que el PLC realice una accidn de escaneo en la estacién esclava elimina la necesidad de una configuracién adicional, simplificando enormemente el proceso de operacién y mejorando la eficiencia del trabajo.

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

2. Abra "Herramienta de configuracién EtherCAT" -> Haga clic en Seleccién de adaptador de red -> Seleccione el adaptador de red conectado al dispositivo -> Haga clic en "Iniciar red".

"epe TEREtherCATERE TE-V3.03.2410151748

=i Mé%| = il )

1

‘I =2 X

TwinCAT-Intel PCI Ethernet Adapter {Gigabit) {\Device\HPF_[g4 j

Mk |

A
nadl
ad |

T INI TS -1 5 EEPROM. . .

| = h EEPRON| {&EJEEPROH

ST

FrrOEE IR -

N

-B&

2025-02-86 <15:19:38>
2025-02-86 <15:19:38>
2025-02-86 <15:19:38>
2025-02-86 <15:19:31>

I:I

oy

é‘ R (S0->0P) il
églﬂlﬁﬁ ?H?EE'JU)AMJ&E

3 ',.;,;l;]]%(ﬂ] >su)ﬁgjj]'
Iht
A

\T":h\N:‘-\N:h\

EO:EDED:E

4
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3. Haga clic en PRE_OP para cambiar el dispositivo al estado PRE_OP.

ebe TEAFtherCATERE T B-V3.03.2410151748

F A B £ | YFMF: [1- TwinCAT-Intel PCI Ethernet Adapter (Gigabit) (\Device\NPF_ | _j

x

-

ib: [EC2-cA-ME2 (HW1.0 Su1.8) - 0P B""T INIT || PRE_ l]P SAFE_OP 0P
M- | &0 STRHP -

}=F b i) =75

1 = AC =

—
IR INITHS T RS EEPRON. ... = | = 4 EEPROH| {&EJEEPROH
v

T TEBOOTIR T AT FOERE A2 - . . =i [ FOEE £ H4R
-BE
2025-02-06 <15:27:42> FubERE RLIhY
2025-82-86 <15:27:42> HELIRSATIR(PO->SO)RLTH
2025-02-06 <15:27:42> G ERHTATIR(S0->0P) LT ¢
2025-02-06 <15:27:42> SEEOZhRLTHY T (1] Ml

18 e LR ERhRET

3. En este punto, el cuadro "Configuracién de ranura" estaré en negro. Haga clic en "Configuracién de ranura".

r e
obs TEREtheCATRIET E-V2 0151748

1
— b4

% A M 4% | Guimt:

. TwinCAT-Intel PCI Ethernet Adapter {Gigabit) (\Deuice\NPF_j ll

Mty [EC2-CA-HEZ (Hu1.9 Sw1.0) ~| [ PRE_oP

BOOT | | | | |
STRAP INIT PRE_OF | SAFE_OP ap

i |_n

7 EJEEPRON

* ...| =\ Eerron
= :

FTFOEE I

5 | FOE[E#4+H2R
v

BE
2025-02-086 15:27:42>
2025-02-086 <15:27:42>
2025-02-086 {15:27:42>
2025-02-086 15:29:84> H,

(PO->S0) FiThe

(sn >OP)RLIH

! PO )Aﬁéﬁﬁ

(OP=>PRE _DP)

The

r._
Fm
~
=

No.14Pagina



AMSAMOTION®
¥ E A ] |

4;El equipo estaré listo?XMLArrastre y suelte "Puerta de enlace"XMLEl cuadro de la derecha (marcado en rojo)1Dentro, o haga clicen "..." (marcado en rojo)2Entrar en la carpeta

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

1
[#] F= %M

c:itwincaty3.1\configiio\ethercatiec2-ca-mB2.xml . ‘ j]l]ﬁxI‘lL ‘

sLoT WERH SmEth HEID iRk 2 ‘ HHEE 3 ‘

5Haga clic en "RANURA-XX” Mddulo de configuracién (marcado en rojo)1Haga clic en el nombre del médulo (marcado en rojo).2Haga clic en "<<" (marcado en rojo)3)

Inserte el mddulo seleccionado en la ranura correspondiente.

e - ; B x]

2 SHL [civtwincaty3 -1hvconfighiovethercatiec2-ca-mB2 . xml . ‘ JnExmL
sLoT ST U T @t | BEER T
SLOT-82 axXeazeelal Datalnput-1 Data Input
SLOT-83 axeasealaz Datalnput-2 Data Input
SLOT-84 axeaseeles Datalnput-3 Data Input
SLOT-85 3 gxXeazoalad Datalnput-4 Data Input
SLOT-86 ﬁ] aXaeazeelas Datalnput-5 Data Input
SLOT-87 axeasealec Datalnput-6 Data Input
SLOT-88 axeaseeler Datalnput-7 Data Input
SLOT-89 _ﬂ gxXeazealas Datalnput-8 Data Input
SLOT-18 axXeazlelal Datalutput-1 Data Output
SLOT-11 axeaslaelaz Datalutput-2 Data Output
SLOT-12 axeasleles Datalutput-3 Data Output
SLOT-13 gxeaslelad Datalutput-4 Data COutput
SLOT-14 aXeazlelas Datalutput-5 Data Output
SLOT-15 exeaslelec Datalutput-6 Data Output
SLOT-16 axeasleler Datalutput-7 Data Output
SLOT-17 gxeaslaeles Datalutput-8 Data COutput
5L0T-18
SLOT-19
SLOT-28
SLOT-21
Tﬁ@]&%l q‘%?;] }Aiﬁﬁiﬁﬂi‘ EEAAA SRS ] EC2-CA-MB2 {Bb95/1430)
=]
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6Se utilizara el mismo método para "Entrada de datos-1” Insercién de moéduloRANURA-02”  “Salida de datos-1” insertar"RANURA-03" (Es mejor evitar tener espacios vacios en el medio);

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

7l = : ) - >:]

b

2 SHL c:yvtwincaty3.1yconfigiiovethercatiec2-ca-n82 . xml JNEkRHL
sLot | WERR EL oS HR1D itk &k Hth g
sioT-81 | exeesesesr | @NBEEBERBl | Status And Control ctrl
SLOT-82 exees3eslel axXeasealel Datalnput-1 Data Input
I @X00300102 |Datalnput-2 Data Input
SLOT-84 axeazeelas Datalnput-3 Data Input
SLOT-85 axeeseelad Datalnput-4 Data Input
SLOT-86 ﬁJ @X@0300105 |Datalnput-5 Data Input
SLOT-87 axeezeelec Datalnput-6 Data Input
SLOT-88 axeazealar Datalnput-7 Data Input
SLOT-8a _] @Xe@3ee188 |Datalnput-8 Data Input
SLOT-16 /X 181 Data Output
SLOT-11 axeaslelaz Datalutput-2 Data Output
SLOT-12 |#% | exeesleles |DataCutput-3 Data Output
SLOT-13 exeeslelad Datalutput-4 Data Output
SLOT-14 T#%| exees1eies |pataOutput-5 Data Output
SLOT-15 axeasleles Datalutput-6 Data Qutput
SLOT-16 exeaslelay Datalutput-7 Data Output
SLOT-17 exesszleles Datalutput-8 Data Output
SLOT-18
SLOT-19
SLOT-28
SLOT-21
Tﬁ@]iﬁ%‘ $§”£‘] Miﬁﬁ-iﬂiﬂ REABELRE - | EC2-CA-MB2 (BbO5/1430)
#®

GEX T c:\twincat\3._1\configiio\ethercat\ec2-ca-mo2. xml fEfRmL
sLoT | BERHR S BRI Bl ER iE3 oy
sioT-81 | exeesesesr | 0 @X@APRRRe1 | Status And Control ctrl
SLOT-82 I {505) ] @xeazgelel Datalnput-1 Data Input
SLOT-83 BXeB318181 axeazaala Datalnput-2 Data Input
SLOT-84 axaaseales Datalnput-3 Data Input
SLOT-85 exeasieelad DataInput-4 Data Input
SLOT-86 ﬂ axea388105 Datalnput-5 Data Input
SLOT-87 axeasealas Datalnput-6 Data Input
SLOT-28 #X@0300107 |DataInput-7 Data Input
SLOT-89 XJ axeazeelos Datalnput-8 Data Input
SLOT-11 8X20310102 |DataOutput-2 Data Output
SLOT-12 Jﬁg 8X80318183  |DataCutput-3 Data Output
SLOT-13 axeaslelad Datalutput-4 Data Cutput
SLOT-14 T-#% | exeesieles |pataOutput-5 Data Output
SLOT-15 @xeasilelas Datalutput-6 Data Cutput
SLOT-16 axeaslelsr Datalutput-7 Data Output
SLOT-17 axeaslelas Datalutput-8 Data Cutput
SLOT-18
5L0T-19
SLOT-28
SLOT-21
THERE| wE| MREEm WEAHSHRE: [ cc2-ca-ne2 (b95/1430)

12 7 [BAREEESFke
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8,doble clicldentificacién del marcolngrese a la interfaz de modificacién de datos.

¥
Slot-02/Modu-300101-F4&=F K
TEES B8 ] IAE %
axsele Mode Configuration
a1 CAN Port CANL CAN1 (Bx2209) Enum-UINT-16
B2 Frame Type Standard Frame Standard Frame (@...|Enum-UINT-1&
Tigger Mode disable {
Frame ID
=13 Out Time 1886 (@x83E3) Bx83ES UINT-16
a7 Maxret a fabidic] USINT-8

AR F IR |

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

Esto se utilizardCAN1Recepcidn de interfazldentificacion del marcoparaldePODERMarcos, datos colocadosRANURA-02adentro.

ERNEE.. 2 %

i
+ﬁﬁ B | SARE

+igsl |1 B

HaE | -]

T aiE [ [k

—i#Hl |

TIE A |UDINT

=
Sl
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10,doble clic"RANURA-03” de"0X00310101” (correspondiente a "Entrada de datos-1” Acceda a la interfaz de configuracién. Configure los parametros como se indica a continuacién.CAN2”

Indica que se utilizardCAN2Envio de interfazPODERmarco;bordeEsto indica que el modo de activacion de envio se activa por flanco ascendente;ldentificacién del marcoparalindica que se enviara

marcolDENTIFICACIONparaldePODERMarco (es decir)RANURA-02Para recibirlDENTIFICACION).

*,

TEES £ ] kG %
axsele Mode Configuration F .

91 CAN Port [ [canz dan1 (ex0008) Enum-UINT-16

B2 Frame Type Standard Data Frame |S5tandard Data Fra... |Enum-UINT-16

a3 Tigger Mode edge qisable (axesas) Enum-UINT-16

a4 Frame ID 1 axaoapaaoe UDINT-32

a5 Tigger Period (2] Bx0000 UINT-16

a6 Qut Time 1886 (@x83E8) BxB3ES UINT-16

Maxret B USINT-8

AR F IR

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;jSolo entonces se guardaran los datos de configuracién de la ranura!
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r = FATEISET B 42 N3 34101517
she U SiEtherCATEIS [ B-V3.03.2410151748

x,

x [F W gg.| LIS : [1. TwinCAT-Intel PCI Ethernet Adapter (Gigabit) (\Device\NPF_ | _j

~

| BOOT
Mk : [Ec2-cA-He2 (Hw1.8 sw1.8) v| [ PRE_OP . | INIT | PRE_I]Pl SHFE_I]Pl op |

STRA

ETEINI TS [ 15 EEPROM.. . . a |

= ) EEFROH

1AV EEPRON

T EEb00 T AL T FOEE AR -

FOEEE {47+

Hu_.\

2025-02-06 <16:56:35>
2025-02-86 <16:56:35>
2025-02-86 <16:56:35>
2025-02-06 <16:56:38>

o
* o )Aﬁéﬂﬁ

(OP=>PRE _oPYRLTY

E;n'fn'f-n:i;n:

i |
[

ote TEAEtherCATRETE V3.03.2410151748 = X

E: [l

. TwinCAT-Intel PCI Ethernet Adapter (Gigabit) (\Deuice\NPF__vJ j

M- |

— BOOT | -
= SiiaD | INIT PRE_OP

SFIF['_OPl op l

i
H
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V. Guia de inicio rapido de TwinCAT

5.1 Agregar un médulo

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

BB EtherCAT

Config > lo > EtherCAT

£ Realtime Settings...

Router

System

v

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

Gl TWinCAT Project - TeXaeShellEER)
S REE W WEP) 4ME) VSAD)  TwinCAT  TwinSAFE  PLC  EEEA(M)
- R R A B | 0 = & | Release  =| TwinCAT RT (x64)
Build 402425 (Loaded ~ . P 4B | TwinCAT Project! - <lc

BRAEEREER v
@ e~ o-a|p-

Rl BEAE TwinCAT Project]"(1 4IHE)
4 gl TwinCAT Project1
bl sYSTEM
MOTION
@ ric
T SAFETY
E] C++
& anavvTics
4 Eio

EDETIAW)... Ins
EIE(G)... Shift+Alt+A
Add New Folder...

Seleccione el adaptador de red "Conexion de drea local" detectado actualmente y haga clic en "Aceptar".

No.20Pagina



AMSAMOTION®
Y ER

r
1 new 1/ devices found

En la ventana emergente "Escanear en busca de cajas", seleccione "Si".

r

TcXaeShell

o scan for boxes

(M)

En la ventana emergente “Activar Free Run” , seleccione “Si” .

r

TeXaeShell

o Activate Free Run

No.veintiunoPéagina
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4. Compruebe que se haya detectado la estacion esclava EC2-CA-M02. Haga clic en el Cuadro 1 para acceder a la opcidn En linea y compruebe que el estado actual sea "OP".

{@l]  TwinCAT Project! - TcXaeShell(EiE5)
IR REE WEN WHP)  &£RiE) EED) TwinCAT  TwinSAFE  PLC HWM) IEM \OMW)  EEIH)
- | H-h- | YR Release  =| | TwinCAT RT (x64) - b L. -

' moveWaitLocationFinished = | Rl AR =

i Build 4024.25 (Loaded ~| _ & | TwinCAT Project1 + | <local> - -/ |
EaaEEREERS
- o v
o L - & =
@ B | = ‘ ﬁE General EtherCAT DC Process Data Plc Slots  Startup CoE - Online 2
EERESEERSESCH ) P~
) A E TwinCAT Project1”(1 AIIE) State Machine
4 "I TwinCAT Projectl Bootstrap
4 ﬂ SYSTEM Current State: op
R License Pre-Op Safe-Op
4 @ Real-Time Requested State: op
1 1/0 Idle Task Op Clear Error
4 B Tasks 3
[ PleTask DLL Status
sf= Routes
2% Type System Port A: Carrier / Open
TeCOM Objects
Port B: Na Carrier / Closed
MOTION ° Hotanivos ||
4 E PLC Port C: No Carrier / Closed
4 Untitled1
O Untitled1 Instance No Carrier / Closed
[ saFETY
m Caid File Access over EtherCAT
i Download... Upload...
4 *L Devices
4 = Device 2 (EtherCAT)
'.., Image
ﬁE Image-Info
b 2 SyncUnits
b Inputs
b B Outputs
4 Name Online Type Size  =Add.. In/Out User.. Linkedta
Sl BN e B 1 RF 33 64 0x0 (0) BITARR3Z 40 450 Input 0
aZ Mappings 1 #1 WeState 0 BIT 01 15221 Input 0
# InputToggle 1 BIT 01 15241  Input 0
¥ State UINT Input 0
@ 2BE 590 | Clear | &k + IntelliSense
" e ~

5.2 Demostracién de funciones

Este ejemplo utiliza una ranura de recepcién 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 comunicacién CAN con convertidores USB a CAN.

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

resistencia.

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

Seleccione la ubicacién deseada, marque la opcién "Descargar SlotCfg" y luego haga clic en "recargar" para volver a cargar el médulo.
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(@ TwinCAT Project] - TcXaeShell(STER)

THE WEE  WEV) WEP) SE@E) BRO) TwinCAT  TwinSAFE  PLC  EEAM) TE() EOMW)  #EH)

‘e-o|B-a-LudE XD Release - TwinCAT RT (x64) - > H. - - | B moveWaitLocationFinished ~| | ] S F] & 82 @ B - _
* Build 4024.25 (Loaded ~| 08 | TwinCAT Project! ~| <Local> BE - | | A

TwinCAT Project] +# X

oat-lo-a| FE General | EtherCAT | D ‘Process Data | Plc ] tartup CoE - Online  Online
ERERSEAREES(Cl) P~
B3] RBRAE TwinCAT Project!”(1 NEE) slot Module Moduleldent Module Moduleld... Description
4 il TwinCAT Projectt il “Status And Control  0x00000001 ‘B CAN Status And Control
4 @l systEm B slot Datalnput-1 0x00300101 - 90 Status And Control  0x00000001  Status And Control
A Lcense Aslot T |48 AN Receive
° i
“ 9 g i’li:;‘;:e i Aslot 2 x ‘0 Datalnput-1 0x00300101 Datalnput-1
4 BB Tasks ASlot ‘i Datal Datalnpt
s PlcTask Aslot il Datalnput-3 0x00300103 Datalnput-3
S Routes Aslot ‘B Datalnput-4 0x00300104 Datalnput-4
B2 Type System Aslot il Datalnput-5 0x00300105 Datalnput-5
Asiot il Datainput-6 0x00300106 Datalnput-6
Aslot il Datalnput-7 0x00300107 Datalnput-7
Aslot il Datainput-8 0x00300108 Datalnput-8
e 1] ettt ASlot if CAN Send
: I Untitled Instance Aslot # DataOutput-1 000310101 DataOutput-1
% (s:.trf'rv Aslot 8 DataOutput-2 0x00310102 DataOutput-2
L Aslot # DataOutput-3 0x00310103 DataOutput-3
Pl 1o Aslot i DataOutput-4 0x00310104 DataQutput-4
4 " Devices Aslot 8 DataOutput-5 0x00310105 DataOutput-5
4 5 Device 2 (EtherCAT) ASslot i DataOutput-6 0x00310106 DataOutput-6
28 Image A slat ' DataOutout-7 0x00310107 DataOutout-7
2 Image-Info Acis 3
b 2 SyncUnits
P Inputs Od-=p
b B Outputs
b @ infoData Name Qnline Type Size  »Add.. InfOut User.. Linked to
4 AWB"’” (EC2-CA-Mo02) # Canl Error 0 SINT 10 390 Input 0
P | Meodule T (Ststus And Contro) P " i - _— Ioput 0
R et #1RF 132 0x0 (0) BITARR3Z 40 410  Input 0
bl Control process data mapping RO
b 1@ Module 2 (Datalnput-1) | RF 33 64 0x0 (01 BITARR3Z 40 450 lnout 0
b WeState
- M:p:g:n‘oom 20 | Clear | &5 + IntelliSense  ~
mE 3

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

State Machine
Init Bootstrap
Current State: PREOP
Requested State: PREOP
Op Clear Error
DLL Status
Part A: Carrier / Open
Port B: No Carrier / Closed
Port C: No Carrier / Closed
Port D: No Carrier / Closed
File Access over EtherCAT
Download... Upload...
Name Cnline Type Size =Add.. InfOut User.. Linkedto

Haga clic en Coe-Online, haga clic en Configuracién CAN1, configure la velocidad en baudios a 500k y haga clic en el Nodo de la ranura de entrada correspondiente.
En la configuracién, la interfaz CA se establece en CAN1, el tipo de trama se establece en Trama remota estandar y el modo de disparo se establece en borde.

ELID del marco se establece en 1; las demés configuraciones son predeterminadas.
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General EtherCAT DC Process Data  Plc Slots  Startup

Update List (] Auto Update @ Single Update [ Show Offline Data 1
Advanced...
Add to Startup... Online Data Module OD (AcE Port): 0
Index Name Flags Value
= 7000:0 Modbus Master Control =7 =
= 8000:0 CAN1 Configuration =3 <
B8000:01 Baudrate RW 500k Baud (6)
B8000:02 Custom Baudrate RW 0x0007A120 (500000} 2
B8000:03 Actual Baudrate RO 0x0007A120 (500000)
+ EDO]:O CANZ Configuration =3«
= 8020:0 Clata Coﬂﬂsuratioﬂ > 7 <
8020:01 CAN Port RW CAN1 (0)
8020:02 Frame Type RW Standard Remote Frame (2)
8020:03 Tigger Mode RW edge (3)
8020:04 Frame ID RW 0x00000001 (1) 3
8020:05 Tigger Period RW 0x0000 (0
8020:06 Out Time RW 0x03E8 (1000)
8020:07 Maxret RW 000 (0)
+ FO00:0 Modular Device Profile =2 =
+- F030:0 Configured Module Ident List =2 =

Expanda el panel de datos del proceso, haga clic en Habilitar CAN1, luego haga clic en En linea y siga los pasos para escribir 1 para habilitar la interfaz CAN1.

[ TwinCAT Project! - TcXaeShell(ERE)
OGSO WENV  FEE)  SmE) S0 TwinCAT  TwinSAFE PIC BllwM)  TEM  S0MW  EEH)
c-o|f-a-%k | 9 = & | Release | TwinCAT RT (x64) - b HE. - 5 | moveWaitlocationFinished - | [ J B1 & 88 @ B0 - _

Build 4024.25 (Loaded - [@]/[®] . #& | TwinCAT Projectt - <local> - |

TwinCAT Project] & X

k| O

Co@e-] ek
EERASEEREES(Cul) P~
4 @ Real-Time h
[E1 1/0 1dle Task
4 & Tasks
[E1 PlcTask
=% Routes
¥2 Type System
TcCOM Objects
OTION

Variable Flags

Value: 1

New Value:

Force... Release

Comment: -

Untitled1
O Untitled Instance
[ sareTv
E C++
NALYTICS
/0
4 *L Devices
4 % Device 2 (EtherCAT)
'5 Image
*% Image-Info
> SyncUnits
1 Inputs
B Outputs
& InfoData
A Box 1 (EC2-CA-M02)
4l Module 1 (Status And Contral)
4 [ Status process data mapping
#l Canl Error
#l Can2 Error
#1 RF.1.32
# RF.33.64
4 [ Control process data mapping
b ST 132
P M- ST 33 64
‘] Can2 Enable
- Canl Clear
E- Can2 Clear
b {0 Module 2 (Datalnput-1)
b @ WeState

Set Value Dialog X

Dec: ak

Hex: 0w01 Cancel

4 Hex Edit...

Bool 0

Binany; 1]
Bit Size: 01 O8 O 0RO O7

AV oYY ow

b
3

Pl
0 | Clear | 28t + IntelliSense

RS
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Abra el software PCAN, seleccione 500k, Estandar y haga clic en Aceptar para conectarse a PCAN.

é’ Connect

© PCAN-View (0

Available PCAM hardware:
4% PCAN-USE: Device ID FFh

CANFD
Clock Frequency: Bus Timing Register:
8 MHz 001Ch »
Filter settings
From: 000 {Hex) To: TFF (Hex)
Extended —_— E—

[ Listen-only mode oo @ Hep

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

Edit Transmit Message 2 *
Q
= ID: (hex)  Length: | Data: (hex)
Q
Q 1 ~4 0
9 0
o LCycle Time:

Message Type

0 ms

- [ Extended Frame

[ Paused ] Remote Request

Comment;
Cancel 0 Help

CAN-ID Tipe Length
001h !

Regrese a TWCAT, expanda ST_1_32, seleccione el bit correspondiente a la ranura, escriba 0 primero, luego escriba 1y active la transmision de datos
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@ TwinCAT Prajectl - TeXaeShell(ET2S)

TR BEE MBV TEEE) SME BHD) TwinCAT  TwinSAFE PLC BBGM) TEM  &OW)  EEH

-0 |B-a-S W ¥ H;
Build 4024.25 (Loaded ~

Release

coRE-|o-alp-
EEERLEAREER(Crl)
b B Outputs
b @ InfoData
4 A Box1 (EC2-CA-D2)
4 ' Module 1 (Status And Contrel)
4 [ Data process data mapping
Can Error
Canz Error
RF 132
RF 33 64
4 [ Modbus Master Control process data mapping
B Canl Enable
B> Can2 Enable
B Canl Clear
B Can2 Clear
4 [ ST132
& ST 1.32[0]
- ST 1.32[1]
- ST 1.32[2]
- ST_1.32131
- ST 1.32[4]
- ST_1_3215]
- ST 1.32[6]
& ST 1.32[7]
- ST 1.32[8]
- ST 1.32[9]
B §T_1_32(10)
B ST 1.32[11]

WS

3
13

- ST 1.32[14]
- ST 1.32[15]

[
[

TwinCAT RT (x64) ~ P W, -

. 98 | TwinCAT Project! ~ <local>

7% | moveWaitLocationFinished

Variable Flags Online
A vale: 1
New Value: Forca
Comment:

Release

A -
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Al verificar el drea de datos de la ranura del receptor, podemos ver que se han recibido datos de PCAN.

ﬂ TwinCAT Project] - TeXaeShel(EER)

XEHFR  WEE) WEN) WEP)  &AiE]  FEiR[D) TwinCAT  TwinSAFE  PLC  EIEA(M)
-0 | 8- -2 W m| L 3 h | 0 = % | Release - TwinCAT RT (x64) - P L. -
Build 4024.25 (Loaded ~ - n P & ‘ TwinCAT Projectl - | «local=

BRREFEEES
EERERL RS EeE(Ctrl+)

4 Gl TwinCAT Projectl
4 @ svsTEM
[ License
4 ) Real-Time
[B1 /O Idle Task
a EI Tasks
[ PlcTask
=f= Routes.
82 Type System
TcCOM Objects
MOTION
I riC
b [ Untitled1
[ saFETY
Q C++
ANALYTICS
170
4 % Devices

53 Image

j! Image-Info
2 SyncUni

w SyncUnits
[ Inputs

W Outputs
& InfoData

AT T T

- =
RO W

b [l WeState
b @ InfoData

coRE-|o-a| K=

4 == Device 2 (EtherCAT)

A Box 1 (EC2-CA-02)
4 ' Module 1 (Status And Control)
4 [ Data process data mapping

] BBEAE TwinCAT Project!"(1 4-TAH)

1 Canl Error
! Can2 Error
1 RF.1.32

1 RF 3364

4 ' Module 2 (Datalp-1)

4 || Receive Data process d
5

ata mapping

e P8 TwinCAT Project] &

Variable F\ags- 3

Value: 0x01

I8m &H0OWw)  =EH)

5 moveWaitLocationFinished - |m &

MNew Value: Foroa.s

Comment:

Releaze

EiRFl=
BEEAE -

¥ e~
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VI. Conexion de Huichuan AM401

Esta secci6n utiliza el EC2-CA-M02 y CODESYS de Huichuan PLC como ejemplos para demostrar cémo lograr los requisitos funcionales correspondientes.

6.1 Agregar un médulo

1) Abra el software y cree un nuevo proyecto, luego ubique el modelo de PLC correspondiente, como se muestra en la siguiente imagen:

Latest News

7 s O FRTE
& RTE.| SR L
M@ mechttl| o T 11 [ Ac7iz kAT -
..... ACE01-0221-U0RD

..... ACE02-0222-U0R0 e

..... ACE11-0031-U0RD

..... ACE1X-0122-U0RD

..... AMA401-CPU1608TN-C

..... AM401-CPU1S0ETP/TH

..... AMA402-CPU1608TN-C

..... AM402-CPU1E0TP/TH

-----

..... AMBO0-CPU 1608TP/TN

..... AME 10-CPUI1608TP

..... AP701-0021-U0R0 THEA

..... APTOX B ZREES485

..... CODESYS SoftMotion RTE V3 B 1RCAN: SEIFCANDpenEIRHICANL: nle / MEEH . EIREBA T

..... CODESYS Softmotion RTE V3 x64 83 Mk

..... CODESYS SoftMotion Win V3 W 1R AR 1RESEEMODBUS-TCR I / Maktise, EshEAsR e

..... CODESYS SoftMotion Win V3 x84 Mk

----- Inovance_\Windows_RTE_X54 W FEEtherCATEER , BAHRENIE] BATEIFI200EtherCATIGR

..... PitchDrive B ENE ( APNES B R

B AR (AIEREEERA ) o SEE RS (AT

SIEHIL) - AR R

B EEEEI0E, TR0, 283 F B 40018

EWN): SRR

gL D \,Backup 'qbocument.s

[ &=

J |

G =2

No.28Pagina



- AMSAMOTION®
] X B

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 conexién es normal

nE > &% i) BEEE W newokc ]/% ManTask | [5] POU HE#AE (] PACPRG (@ ol ([ Device x| Devic
= - T
F [ Device (AM401-CPU1608TR/TN) BRRE i F* T BE
o PN
poaia
' A
= 3 RS : . N
B v FHSTR | :
- Bl ecizg ma- .a
= €k Application = @ 5 ®
@ o o %
L PLCE
D =z pr——" — [ = |
PLC_PRG (PRG) PLCANE
Bl routme) SRR N
S @ fermE B =iy Garevay1 Fxz = | R
5 vk " [ e
& pLc_PRG SRS
&) pou FRE 0se
O mEEEE _ |
"8 SoftMotion General Axis Pool HE rn‘:ﬂ 3
B +i6H_SPEED IO (High Speed 10 Module) EmE
H#RID:
B | 10F4 0004
B R -
#R 3.5.11.10
- - BRORIT -
S iShenzhen Inovance
Technology
—
T
|ERE. - o | FE - EE -
- = o
- J -
- ~ -
L]
| ] T . e aw
aa

% [0058] (= EhgT) ~

IP-Address: Rrl=E=E
localhost AM401-CPU1608TN

Port T it
1217 0058

Bir1D: :
10F4 0004

BT
4102

BtrH R :

Shenzhen Inovance Technology

BT
3.5.11.10
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3) Haga clic en Configuracidn de red, haga clic en Modelo de PLC y marque EtherCAT Master.

BE *qX m EEiEE _. %@ Network Configuration X @ MainTask @ 0 T ﬁﬁ{ﬁﬁ% :EF. " Device
T BHTER L4|EEN-" 4 e i |[@SAEDSIEE | SAGSDmA FSAECTZE Qi Q&b w0 - %
= ] Device (AM401-CPUIS0RTR/TH) =
2 Thodus T D Vodus |k dithiy
e _ :
£ ethercany 2o / [|ChNopen Fi [ CANLind Fuf Alink Mk
£ crutze Ethernet
- BlrcEE MMedbusTCP Fif [ Modbus ICP M [Melsec Fif
=} Application herCAT
@i | EthercaT Fa
@gg@ag riitEJtI;er.‘Cet.'IPfﬁﬁ T Etherlqt/TP Mk
W PLC_PRG (PRG)
£ Pou (pRG)
- @ fsme
=8 MainTask
& pLc_pre
& rou
B #EEEz

% Softvotion General Axis Pocl
n HIGH_SPEED._I0 (High Speed 10 Module)
EI ETHERCAT (EtherCAT Master SoftMotion)

4) Haga clic en Configuracién de red a la izquierda, luego haga clic en Importar archivo ECT para importar el archivo XML para el médulo correspondiente.

I MR WME IR RE EE R TR &®0 e
o 4

LEaeE &

HE -~ 3 x
= BT ot
=[] Device (AM401-CPU1608TP/TH)
. gz
+ B RS
PLC B4R
=1} Application
2. WRmE
i mezs
[£] pLc_Pra (PRE)
- @ zxEE
=g ETHERCAT
&) ETHERCAT.EtherCAT_...
=g MainTask
& pLC_PRG
= =R AR
"8 SoftMation General Axis Poal
[l +16H_SPEED IO (High Speed 10 Mo..
{88 MODBUS_TCP (ModbusTCP Device)

W9 |ETHERCAT {EtherCAT Master SoftMotian)|

‘% etwork Configuration X | [

5 R

O I8 | &

Device

i Mcu
m pce

R
| others

W

= FIE (D)

[l SAEDSI#
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4) Haga clic en ETHERCAT (EtherCAT Master SoftMotion) y haga clic derecho para seleccionar el dispositivo de escaneo.

BE ~ & X | ‘9 DeviceDiagnosis |4 Network G ] Pcere V(7] Device x [By Hardware c VAl ethemeta ([ tEmmE |
= 250 = = = N
E;ﬂ (7 Devies (AM401-CPU1608TR/TN) BiERE R PE - B8 -
@ igmibe - . i
B PERES o g
By ethercatinze e ] L= :
- B crupize | . am-- -
=2 ezl b A— . . ®
= 3 Application e [£=3
- i Emes ~]  [moos.0ocs.cos0] GEEh) -]
iR PLC_PRG (PRE) PLE shell IP-Address: BEER:
- @ smE Iocalhost AM401-CPU1608TN
o LI = -
) ETHERCAT EtherCAT Task s 1217 0000.0DC.0050
=g MainTask B{RD:
&) pLc PR AR 10F4 D004
- EREEER Eletil
'3 SoftMotion General Axis Pool HaE e
[l HIcH_SPEED IO (High Speed 10 Module) e Emﬁgﬁ;mm S iniioay
Etheret 4 (Fthernet)
| (B8] ETHERCAT (EtherCAT Master SoftMation) | ?sﬁ;}ﬁf
\.

RS

By
I wEE wEER
I
i

=]

mfoec
Hga mEE B | it W
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5) Después de escanear el dispositivo, haga clic en "Copiar dispositivo escaneado".

HiEeE O

FHERRNRE
FEE iFEER SlEit SAZiEit  SInSE
-~ EC2_Ch_MOZ ECz-CA-MDZ 1 1} I
HEeE 2 w AR EMEELE R

6) Haga clic derecho en el dispositivo y haga clic en Agregar dispositivo.

) CAUsers\AMX\Documents\BFMEGE A project - InoProShop(V1.8.1.3)
i wE WA IE R®EF S Bd IR §0 &

QU BEeEI& o } | 8d 25 62 [ Em - ) 8 g | O | & | HE S
| v 8 x|| P NewokConfiguraton [ Device x|
=0 EmaE ¥ = T
= @) Device (AMA401-CPUIG0STR/TH) BiRRE e B B
O s o . . -
o R ] ) al |
=0 pc B gl = :
=&} Application . L — )
AT ] e . ®
fiD == e
PLC_PRG (PRG) Gateway-1 ~|  |ooissoss) GEah) ]
- @ nsma bt PAddres: R G BER
=-$ ETHERCAT o
B
i ETHERCAT.EtherCAT_.... FLE stk Port:
=g MairTask CRCUA H
8 pLc_prG
C =EER® HE
"3 Softiotion General Axis Pool
i
H  +i6H_sPEED IO (High Speed 10 Mo, R
- {M8] MODBUS_TCP (ModbusTCP Device) i
= ETHERCAT (EtherCAT Master SoftMotion)
1 (A |Ec2_ca_moz ECc2-ca02) bl

BHIRE..

[ imiERiS
it o]
MCSVE A REET. ..
SihpsiBcsy..

{ff&Application

Byrous | ins ‘

B i ERARL | (B B8 CTER B, Gues |

BE—RREE: G000 WRE:
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7) Haga doble clicen “Estadoy control” y “Datalnput-1" en secuencia para insertar ranuras.

EIRAE X
Ehr: | |
EfE
OMMEAGE) OMMEAD i TEA OERERW)
TEEIRE PHAET RIS . BEER: < EpHmmE- >
SR R ME @R
2 I_ [ Datalnput-1 AMSAMOTION m EtherCAT Module imported from Slave XML:
> Ei Datalnput-2 AMSAMOTION 1] EtherCAT Module imported from Slave XML:
ﬂi Datalnput-3 AMSAMOTION o EtherCAT Module imported from Slave XML:
ﬂi Datalnput-4 AMSAMOTION 1] EtherCAT Module imported from Slave XML:
5 ﬂi Datalnput-5 AMSAMOTION ] EtherCAT Module imported from Slave XML:
- (@ patatnput-6 AMSAMOTION 0 EtherCAT Module imported from Slave XML:
(@ patanput-7 AMSAMOTION 0 EtherCAT Module imported from Slave XML:
Ei Datalnput-8 AMSAMOTION a EtherCAT Module imported from Slave XML:
Eﬂ DataOutput-1 AMSAMOTION o EtherCAT Module imported from Slave XML:
ﬂi DataOutput-2 AMSAMOTION 1] EtherCAT Module imported from Slave XML:
ﬂi DataOutput-3 AMSAMOTION o EtherCAT Module imported from Slave XML:
[ patacutput-4 AMSAMOTION 0 EtherCAT Module imported from Slave XML:
i Ei DataCutput-5 AMSAMOTION o EtherCAT Module imported from Slave XML:
Ei DataQutput-6 AMSAMOTION 1] EtherCAT Module imported from Slave XML:
ﬂi DataOutput-7 AMSAMOTION o EtherCAT Module imported from Slave XML:
ﬂi DataOutput-8 AMSAMOTION 1] EtherCAT Module imported from Slave XML:
1 | [ statusand Control  AMSAMOTION 0 | EtherCAT Modie imported from Siave XML:

B #2R0A O BrMERE (IRET O SR

WYL LR AR L

O GIRECTHMA. S UASKEREES—BEFTE)

*i
8) Inicie sesidn en el PLC y descargue el programa al PLC.
CAUsersVAMX\DY - PV1.8.1.3)
i wE WA IR 3 ¥ BM I8 B0 EM
QUL la=dI& |8 2% | 1% |
BE > Box| Network Configuraton "[{] Device x|
=5 BT project S e = T
= (@ Device (AM401-CPU1608TP/TN) ANER S5 RS
O i I
o
9 Rl o .
- Bl e e H
= £} Application N o -
2, e unzE PLORE — ] . °
i mEEs e Rl
PLC_PRG (PRG) T -
- @ smE % Paddres: BEEERERIE -
- & eneRcaT Iocalhost
) ETHERCAT.Ether CAT Task froatal Port
= & MainTask SRR %
& picpre
] B

% SoftMotion General Axs Pool

FREE

B HiGH _SPEED 10 (High Speed 10 Moduie)
(8] MODBUS_TCP (MadbusTCP Device) S
=[] ETHERCAT (EtherCAT Master SofMotior)
= [ Ec2_ca o2 (Ec2camD) W
[ Status_And_Control (Status And Control) o

3 Datolaput_1 Datalnput-1)

Deous |52 8% |

@ SR EESRL

-oHER

.

BE—ARE: Qodo  RE E Lo
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9) Haga clic en Ejecutar para comp! siel di hai do al modo OP.

C\Users\AMX\Documents\ AT\ BERBS, project” - InoProShop(V1.8.1.3)

T GEOWE IR WIE Y Ot I8 B0 & 1
@olL BE RIS e 125 [ ]m et s
BE v % X | Y NetworkConfiguration ' [ Device X
B - = —
- ([ Device FEE4H1 (AM01-CPUIS0TP/TN) & WiERE L TN
] 1 I
BT T
+ G FaS | . 2
- Bl rc s FiiE ; i
= £» Application GEfT] Ry
2, Mg e . ®
il EEEs it
PLC_PRG (PRG) Gateway-1 [0015.8058] ()
=55 frsmE Sfsk 1P-address: B
@ vercaT Tocalhost AM401-CPU1B08TN
5 ETHERCAT EtherCAT Task REC e Port it
= & vanTask 1217 0015.5058
opcuA
) pic_Pre BRI
O BFER% B e
* '3 softMotion General axis Pool o Eﬁﬁ’;“:
B +i6H_sPEED 10 (High Speed 10 Modue) RERE _
[ MoDBUS _TCP (ModbusTCR Device) s E‘gﬁgﬁn ——
= [B] ETHERCAT (EtherCAT Master Softvotion) N . =
= ec2_ca_moz (Ec2cA-M02) s ?:ﬁ’iﬁ i
[ status_And_Control (Status And Contral)
[ patalnput_1 (Datalnput-1) 28
2

a =
mrimg—g O1EE XiEe 3y Hmp 0
=p  HiE BHD &E  mf  BE Ies

—— TR [ FRTZFF Device. Appiica. .
HEREREEGHT

EmAE...

EREFETHAL

EHIEERS ..

EMEEm..

O EEEHE: 1724228 T

@ Bk 0B FE

@ EIRMEES ] 2213032 T

@ [rRHIEA HiE WA, Fil 168

B [ RisEA fifF: Fuls2ezss..
MR- 0 0! HETE

1Py Pous |32 i |

BE—RRE: ©00®0  ERE: BT BREmE REATEL

10) Haga doble clic en el nombre del dispositivo, haga clic en En linea, haga clic en Preoperatorio para cambiar el dispositivo al estado preoperatorio y, a continuacién, haga clic en CoE en linea.

) CAUsers\AMXDY : 3 ject - p(V18.13)
Zf MR OME IR @E Al i IR @0 %
(<« NSHE MESE—N = R 1| |48 25 1B - 5 | 55 o n AL | & | R
B > 8 X || % WetnorkConfigurston | () Deve= (i EC2_cA_MO2 x
= 0 EEET project B
- [ Devie B (ws01CPUISOSTR MY i) BES
@ iz ei R (PO0iEE) it ATRE
- 3€ RIS 3 aEE :
- B Pz BEISH (SO0 e
=1} Application [FEf71 BT HIRHR
®psuanse wEE
i FoE
) s 2 [T I 5
PLC_PRG (PRG) T F
- @ asmE N EEEE J Exenoiiin
= §& ETHERCAT SEFROM, % E3PROM. 5\ E2PROM XML
) ETHERCAT.EtherCAT Task EtherCAT [/ORMAE e — B =
= o vantas EtherCAT QS
& pcPRe
£ =ERAX b
2 Softhotion General Axis Pool
[l +1GH_SPEED 10 (High Speed 10 Module) &R
[ MODBUS_TCP (ModbusTCP Device)
= ETHERCAT (EtherCAT Master SoftMotion) g
1 | = @ [ecacamoz Eczcamz A
T Sts_And_Control (status And Contrl) | 25
[ patamput_t (Datalnput-1) A
i - b x| HR-OTER, 05, SRAR - x
BoRs|0omE||(DoE | 018 | XiEk | SH | AhiskE _ mE =
S5 &E  BHD &B &2 2 b3 Ie
- AT BEFRTEF Device. Appica.
HERER R
RS
ERREREL ...
SRR
EREED. -
O LRIEEAD: s
O RS DBRFH
O [CEOHRE A 213032 2
B FrEzKitona HuR, W Rl 168
8 firiisad
Bros [ 8% | R ORI ol

BE—ARE: ©odo  HEE: o T s BT HEAP: RERA
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11) Haga clic en "Dispositivos en linea", espere a que finalice la carga y luego haga clic en "Configuracién CAN1". Configure la velocidad en baudios a 1 Mb y haga clic en la ranura de entrada correspondiente.
Configuracidn de nodo: configure la interfaz CA en CANL, el tipo de trama en Trama remota estandar y el modo de disparo en borde.
Establezca el ID del marco en 1; deje el resto como predeterminado. Luego, cambie a "en linea" y cambie el estado a "En ejecucién” (es decir, el estado de OP).

() CaUsers\AMI\Documents \IBFSAE B AL project” - InoProShop(y1.8.1.3)
i W NE IE WmE EE Al I8 &0 &8

[ ISHE MEER—3 - AF=1 | #h B X, w@ L
EE ~ B X || 30 NetworkConfiguraon | [f] Devie [f) EC2_CA M02 x|
= ) BB project =~ m
& e " .
- (1] Device [EEHH] (AM401-CPU160BTP/TN) | ¥4 | w@ERE-A | D O E eIBHLT I 1
o 51 s .
ey ;i;ﬁ HEHRFOORE) =31 753 ) e s @
= Bu PL; ;Es;; SihE#(D0RE) o 16#1C32:116%00 5M output parameter RO USINT 32
. = %
o +- 162103516500 SM input parameter RO USINT 32
- 3 Application 171
° 2 msusne BEE + 16#6000:16¥00  Status RO USINT %
ﬁ E“‘gég - 1626010:16#00  Receive Data RO USINT 1
PLCEPRG (PRG) et # 16#7000: 16200 Control RO USINT 6
i = 16%8000: 16500 CAN1 Configuration RO USINT 3
- @ usme s A
@ o N >
=2 ETHERCAT |
| @] ETHERCAT.EtherCAT_Task EtherCAT L/ORRAY i 116202 Custom Baudrate R UDINT 500000
P i Coe0s Actual Baudrate aw UDINT 1000000
¥ B i EtherCAT IS % 16#8001:16#00  CANZ Configuration RO USINT 3
i EEERE - s = 16#8020:16#00 Node Configuration RO USINT 7
" Softhotion General Axis Pool 1 1 ikl ki BN U CANL
. HIGH_SPEED_1O (High Speed 10 Moduik) =B H 116202 Frame Type RW UDINT Standard Remote Frame. 3
] MODBUS, TCP (MocbusTCP Device) 116403 Tigger Mode RW UDINT edge
= [B] ETHERCAT (EtherCAT Master SoftMotion) IER0S Fraiie o UniNT £
= m‘ECZ CA_M02 (EC2CAMD2) |A 116%05 Tigger Period RW UINT 0
(f Status_And_Control (Status And Contral) A e Ot T R HINT: 1000
m Datalnput_1 (Datalnput-1) i H 16207 Maxret RW USINT 0
. 152F000:16#00  Modular Device Profie RO USINT 2
*- 16#F030:16200 Configured Module Ident List RW USINT 2
. 16#F050: 16#00 Dectected Module Ident List RO USINT 2
| i6ar - 2 x|[EE otmE s sa - 1 x|
E0RE (QORE| Do | 0158 | X Bk | 5t | Hsi _ RmE =2 -] FAR
=F E JHD LGB EE B b= Is
——— PRSI 1S Device.Applca.
AR FERER
£
EReREinak .
ERPaLEE ..
EHEE..
O ERAHERA] 1729228 F
© Rt 30180 A
O KEAERRA: 2213032 FF
& PIIFRIROES iR, S WL 60,
O frERidsEES FiiE: Folohseems.
T % IDRETTRD-OERNS 0E: RS T | =
P rous 1; i&é_] 4 s = | ||@
BEMEE 00®0 AT & i BEREL SRR (REA

12) Haga clic en "Asignacion 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 transmisién 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...]

Elbyte0de “Datalnput-1" son los datos enviados, lo que indica que la recepcién es normal.

= i itis | mrma 5ol issmIOtsE
AR FORE) FE e EE b1 HEiE  EEE BG =R
B Status_And_Control Can1 Error %82 Status_And_Control Can1 Error
BEhEf(sD0R®) He M Status_And_Control Can2 Error %83 Status_And_Control Can2 Error
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EtherCAT /OBkAY LM Status_And_Control RF_1 32 %IX4.6 Status_And_Control RF_1_32
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* Status_And_Control RF_1_32 %DN5.4 Status_And_Control RF_1_32
* Status_And_Centrol RF_1_32 %IN5.5 Status_And_Control RF_1_32
] %IX5.6 Status_and_Control RF_
e Status_And_Control RF_1_32 %IX5.7 Status_And_Control RF_1_32
L Status_And_Control RF_1_32 %DNE.0 Status_And_Control RF_1_32
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VII. Conexion a Huichuan H5U-A8

Esta seccién muestra cémo implementar la funcién de autotransmisién y autorecepcién utilizando el EC2-CA-M02 y el Huichuan H5U-A8 como ejemplos. Primero, consulte la seccién "Ranura"...

La seccién "Uso de herramientas de configuracion” configura las ranuras de autogeneracién y autorecoleccién.

7.1 Agregar un médulo

1) Crea un nuevo proyecto y selecciona la serie y modelo correspondiente.
8 AutoShop V48.24 — 4
XfHR EE(V) Plc) TRM #EH)

AL ¥EE[2c|T[als & RE D0 @ 6] =588 =
i o 2l e [ IS 1 RO R | el N S
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=
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e
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e [ |

58] SRkt AT
) - DI MR
= me | ey
~ Jihgﬁiﬁﬂgpkﬂggﬁﬂ'—i =5 e e s |

FllodbusTIER il

EEEHED ax
WAl &% (BER B8 [ZRER M<™ >
2) Haga clic en "Probar estado de icacion" para i los ajustes de

‘ iR BEF EEV) ERE() ACP EFD) IEM E0W) S -
BB88JYee 90 i0/68pE BEIN w0 ¢ W7 s Eg 8l
g BHLE = [ A S OB | A 1 |

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

Haga clic para probar (consulte el paso 3 para ver la direccién IP del dispositi enlos delabd Una conexi6n exitosa con el PLC dara como resultado la situacién que se muestra en la Figura 5.
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4) Haga clic con el botén derecho en Dispositivos EtherCAT y seleccione Importar archivo XML del dispositivoPD: Debe reiniciar el software después de importar XML.

AutoShop V48. dministrator\Deskt 2 HED [ HSUEHERRT, - [MAIN]
‘S‘d&(ﬂ REE) ZEV) &VEL PLICP) BAD) IEM BOW) #=EH)
[BEDE&ale o/ P[ErE=8]4] @)
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T ERE
; o gl
26
s PSR
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G Ve
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(=4 (F=22 EREES
{EHES
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C s
= EtherCAT ;
como &
5L CAN(CANLink) 0 PR
LAR
[T Ethernet/ip R0 i
1L PR
iz PR
[z PR v || ETERER
< >
< > 4] N5 MAIN /x|

5) Haga clic en Ether CAT, seleccione escaneo automatico, haga clic en iniciar escaneo y, después de escanear el dispositivo, seleccione actualizar configuracion.
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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.
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8) Haga doble clic en el dispositivo “EC2-CA-M02” para abrir la pagina del dispositivo.
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9) Hagaclicen “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 operacién para habilitar la interfaz CAN2.
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11) Usando el mismo método, escriba "DataOutput-1_3" como 11, lo que significa que la interfaz CAN2 enviard 11 datos.

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

transmision de SLOT-3 (dado que no hay otras ranuras de transmision en este ejemplo, escribimos directamente "ST_1_32" en OxFFFFFFFF para activarlo).

No.41Pagina



- AMSAMOTION®
] X B

SN X
fdset
Yoaph: | v]

S| ON 3| OFF S| ON/OFF AT 2

St : :
Yo | QL4 PEIR 16145
IHRZRE:  mpms - BTRI: | ool
i, o

B\ ffffffff %

13) En este punto, podemos ver que las luces CAN1y CAN2 del dispositivo parpadearon una vez, lo que indica que se ha producido la transmisién de datos. (Verificar...)
Los datos del proceso muestran "RF_1_32". Elbit 1 cambié de 0 a 1, lo que indica que "SLOT-1" recibié nuevos datos. Consulte "Datalnput-1_2".

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