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1. Descripcién general del producto

1.1 Introduccién del producto

El EC2-I016R es un médulo esclavo que admite el protocolo ETHERCAT, también conocido como E/S remota o E/S distribuida, para su uso con el dispositivo electrénico host.
Este médulo (como un DCS, PLC o PC) transmite y recibe sefiales de entrada y salida; es econémico, estable, facil de instalar y altamente adaptable.

Productos.
1.2 Caracteristicas y funciones

- Entrada digital optoaislada de 16 canales, salida digital de relé de 16 canales
- Dos puertos Ethernet RJ45, comunicacién Ethernet 10/100Mbps, compatible con el protocolo EtherCAT.
El circuito de alimentacién adopta un disefio de proteccién de conexién inversa.

Ampliamente utilizado para adquisicién y control de sefiales en equipos de campo industriales.
1.3 Escenarios de aplicacion

El médulo EC2-I016R tiene una amplia gama de aplicaciones, incluidos diversos campos como nuevas energias, baterias de litio y productos no estandar.

Automatizacion, robdtica, maquinas-herramienta CNC, sistemas de aparcamiento inteligentes, clasificacién logistica, equipamientos educativos, proteccion del medio ambiente, calefaccién, etc.

Manual del EC2-I0O16R



- AMSAMOTION®
] X B

1I. Especificaciones del producto

2.1 Parametros del producto

Parametros principales

Interfaz de entrada (DI)

Introducir puntos Ruta 16

Tipo de sefial de entrada Sefial de contacto del interruptor o sefial de nivel
rango efectivo de sefial de entrada CC20~28V

Circuito aislado Aislamiento 6ptico

Interfaz de salida ( HACE)

Puntos de salida Ruta 16

Tipo de salida Salida de relé, contacto normalmente abierto
Capacidad de salida 2A/punto; 8A/4 puntos

Circuito aislado Aislamiento mecanico

Parametros de comunicacién de red

Interfaz RJ45

Protocolo de comunicaciéon EtherCAT
tasa 10/100 Mbps; Duplex completo; Adaptativo
Distancia de comunicacién 100M (distancia entre estaciones)

Parametros de potencia

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

Consumo de energia 2W~4W

Ambiente de trabajo

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

Temperatura de almacenamiento - 40°C"‘+85°C

otro

Método de instalacion g u |Ia

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

Manual del EC2-I0O16R
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2.2 Cableado de terminales

2.2.1 Cableado de terminales

QK QU QU QL

Nota:

La sefial de entrada admite entrada de voltaje positivo/alto o voltaje negativo/bajo.

Cuando la entrada es positiva o de alta actividad, el terminal comun se conecta a la fuente de alimentacién negativa.

Cuando la entrada es negativa/baja activa, el terminal comun se conecta a la fuente de alimentacién positiva.

Manual del EC2-I016R
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2.2.2 Descripcion de la funcién del terminal:

Marcas terminales Deseripcion de afuncén Marcas terminales Descripion de a funcin
24+ Terminal positivo de la fuente de alimentacién de 24V CC 2litros No.5~8Terminal comtn del canal de salida digital
ov Terminal negativo de I fuente de alimentacién de 24V CC 0.4 52 salida digital
1 milln No.1~16Terminal comtn del canal de entrada digital 0.5 6° salida digital
0.0 Entrada digital del canal 1 0.6 72 salida digital
0.1 Entrada digital del canal 2 0.7 8?2 salida digital
0.2 3.2 entrada digital 3liros No.9~12Terminal comun del canal de salida digital
0.3 42 entrada digital 1.0 9?2 salida digital
0.4 52 entrada digital 1.1 10? salida digital
0.5 6° entrada digital 1.2 11.2 salida digital
0.6 7° entrada digital 1.3 12.2 salida digital
0.7 8? entrada digital 3liros No.13~16Terminal comun del canal de salida digital
1.0 9? entrada digital 1.4 13.2 salida digital
1.1 10? entrada digital 1.5 142 salida digital
1.2 11.2 entrada digital 1.6 152 salida digital
1.3 12.2 entrada digital 1.7 162 salida digital
1.4 13.2 entrada digital EN Entrada EtherCAT
1.5 142 entrada digital aruERA Salida EtherCAT
1.6 15.2 entrada digital
1.7 162 entrada digital
1 litro No.1~4Terminal comun del canal de salida digital
0.0 Salida digital del canal 1
0.1 Segunda salida digital
0.2 3.7 salida digital
0.3 42 salida digital

Manual del EC2-I0O16R
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2.2.3 Descripcion de la luz indicadora:

nombre

ilustrar

PWR

La luz indicadora de encendido permanece encendida después de aplicar energia.

ECAT

Estado de luz verde
Extinguir: INICIO
Parpadeo rapido: Pre_OP
Parpadeo lento: Safe_OP
Changliang: OP

Estado de luz roja

Extincion constante  SIN €rrores

parpadeo Configuracién no vélida

Parpadeo Unico: Error local

Dos destellos: se agot6 el tiempo de espera del monitor de datos de proceso
Tres destellos: Error de aplicacién

Flash mob Error de inicio

Chang Hong Error del controlador de la aplicacion

INICIO:inicializacionEstado de inicializacion: verifica princij la existencia del di ivo y el nimero de modelo correcto; no se produce ninguna comunicacion en la capa de aplicacion. PREOPERATORIO:preoperacional (Una vez completada la

inicializacion de la comunicacion,BuzénLa comunicacion esta habilitada, lo que permite la ejecucion desde la estacion esclava.Centro de ExcelenciaoEmpresa estatalY otras configuraciones de parametros relacionadas,Organizacién de normalizacion (SDO)

Disponible en este estado.

OP. SEGURO:seguro-operacional(refrescarAporteVariables, peroProduccidnLas variables estan prohibidas.Organizacién de normalizacién (SDO)yTPDODisponible en este estado)

OP:operacionalActualizar segun el ciclo de tareasFecha de proceso (entrada)variables yProduccién(variables), en este estado, todasOrganizacién de normalizacién (SDO)yDOPTodos estan disponibles y el sistema se ha iniciado

completamente y esta funcionando. (Debe estar en este estado para poder usarse).

Manual del EC2-I0O16R
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III. Guia de inicio rapido de Twincat

En este capitulo se utilizan EC2-I016R y TwinCAT como ejemplos para ilustrar cémo lograr los requisitos funcionales correspondientes.

3.1TwincatUso del software

1) Tomando TwinCAT3 como ejemplo, copie el archivo XML correspondiente al directorio correspondiente.

"C:\TwinCAT\3.1\Config\Io\EtherCAT", como se muestra en la imagen a continuacién:

A
vy
.
=
.
=

iy
&>

<0L:: 0:: 0> 0:: <G>

AMSAMOTION.  AMSAMOTION_ AMSAMOTION_ Beckhoff Beckhoff Beckhoff Beckhoff
ECZ2_IO8R_A V1. EC2 I016T V1.0 FC2 1016R V1.0 ELM7 2xx E L0 EL34xx ELM31xx
]

<01:; <“L:: <0]; <01:: < L:; <01:: <0];

Beckhoff Beckhoff Beckhoff Beckhoff Beckhoff Beckhoff Beckhoff
ELM 37 EP oo EPP 3o ER.Sao0x ER.Gaoor ER 7o ERBaoo

o T s o TS L o TN L o TN
@ @ @ @ @ @ @
Beckhoff Beckhoff Beckhoff Beckhoff FCioom Beckhoff Beckhoff Beckhoff
EtherCAT EtherCAT FB XX FVI300c ILoom-B8110 AMIBxoo:
EvaBoard Terminals

L s s s

: : o L% A3 o D%
< >‘ <0>‘ <“>‘ < >‘ < >‘ <0>‘ <“>‘
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2) Haga clic derecho en el icono de TwinCAT en la esquina inferior derecha del escritorio, seleccione "Administrador del sistema" para abrir el software TwinCAT, como se muestra a continuacién.

Como se muestra en la figura:

® About TwinCAT...

(@ TwinCAT XAE gcXaeShell)

Tools r

42 Realtime Settin

Router L2

System 4

3) Después de abrir el software TwinCAT, cree un nuevo proyecto TwinCAT haciendo clic derecho en "Dispositivos de E/S" y seleccionando...

"Escanear"

La] La# L) eyl [

EEE AT EEESE(Cr+)

fa] BEAE “TwinCAT Project2” (1 4HE)
4 ol TwinCAT Project2
b @l SYSTEM
MOTION
&l ric
15 saFETY
C++
ANALYTICS
4 @ io

NI W), Ins
EhnEm(G).. Shift+Alt+A
Add MNew Folder...

a1 Mappings

oo

Export EAP Config File

wF
-

Sca

2y Ctrl+V

ks

Paste with

Manual del EC2-I0O16R
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TeXaeShell

HIMT: Mot all types of devices can be found automatically

B ||

4) Seleccione el adaptador de red "Conexién de drea local" escaneado actualmente.

‘

[Z]Device 2 [EtherCAT]

Select Al

Inzelect Al

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

TwinCAT System Hanager E

@ Scan for baoxes
L 4

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

n Manual del EC2-I0O16R
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TwinCAT System Hanager -

—

I'/ )
| Aetivate Free Bun
= 1) Sy

7) Haga clic en el cuadro correspondiente y verd TwinCAT en estado "OP" en "Online".

NOTA: Si Box1 no es EC2-I016R, consulte la seccién 3.4 para obtener instrucciones sobre cémo actualizar la EEPROM.

e o ﬁ E‘I.-"| v@v E—I‘—IlﬁE
SEEFFEEERIERS(Ctrd+)

o] BEAZE "TwinCAT Project3” (1 HE)
4 gl TWinCAT Project3
bl sYSTEM
MOTION
4 @ ric
b Untitled4
[ saFETY
B c++
ANALYTICS
« @yo
Pl 4% Devices
4 =% Device 2 (EtherCAT)
35 Image
*B Image-Info
P 3 SyncUnits
b [ Inputs
b [ Outputs
b g InfoData
P A Box 1 (AMX EC2-IOBR-A) |

5 Mappings

| General | EtherCar | D2

| Frocess Data | Fle

IStartup | CofE - Dnline| Online |

State Machine

[Init -] [ Bootstrap ]
[ Fre-Op ] [ Safe-(p ]
[ Op ] [ Clear Error ]
DILL Status

Fort A: Earr‘ier.fr“.ﬂ.pen

Fort B No Carrier / Clozad
Fort B0 [Fo Carrier / Closed
Port It [Ho Carrier / Closed

File hccess ower EtherCAT

[Download. - ] [ Upload. . . ]

Current State:

Bequested Statd:

oF
oF

Manual del EC2-I0O16R



- AMSAMOTION®

B IEA 11

3.2 Instrucciones de operacion de E/S

3.2.1 Entrada digital

El valor del pardmetro de entrada predeterminado del EC2-IO16R es 0. Si se ingresa un nivel activo al canal de entrada del EC2-IO16R, se puede...
En TwinCAT, visualice las entradas en "Entrada[OI\[1\[2]\[3]...". Para verlas por bit, haga clic en la entrada correspondiente.

-No se detect6 ningun nivel vélido en la entrada.Introduzca el estado de visualizacién correspondiente

SO RE- DT ﬁE [¥ariable | Flags | Online |online List]
AT AEEERCl +) PN v

00 () I
] EEEAE “TwinCAT Projects” (1 -NEHE) Hew Value: bt e
d ﬂ TwinCAT Project5 I S

b @l sYSTEM Comment : 7
MOTION

[& saFETY
@ C++ b
& amavTics
« Eyo
4 L Devices
4 =% Device 2 (EtherCAT)
35 Image

=
|l

*2 Image-Info
2 SyncUnits

4

b [0 Inputs
R Outputs
4
4

InfoData
A Box 1 (AMX EC2-1016T)
4 I Input
4 % DI0.151
#1 DIf0.15][0]
% DI[0.15][1]

Manual del EC2-I0O16R
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-El terminal de entrada detect6 un nivel activo.Introduzca el estado de visualizacién correspondiente

AL EEIREERRCirl+]) P
o pLc &
SAFETY
[ c++
[& anavTics
10
4 e'é Devices

4 == Device 2 (EtherCAT)

jE Image

*B Image-Info
2 SyncUnits

0 Inputs

W Outputs

& InfoData
A Box 1 (AMX EC2-I016T)

4 [ Input

4 # DI0.15]
# DI[0.15][0]
# DI[O.15][1]
% DI[0..15][2]

v VvV T

[ Release |

Value: I 1 I
Hew Value: | Forca. .. |
Comment :

-

Vista byte por byte, la lista corresponde desde el bit bajo de Input[0] al bit alto de Input[15] de arriba a abajo, que son 16 bits (1 palabra).

Si el valor de la palabra DI es 0x8, entonces el cuarto canal tiene una entrada:

B o-a| L=
TEEEER(Cirl)

e
SAFETY
++
ANALYTICS
o
T Devices
=% Device 2 (EtherCAT)
j: Image
jﬂ Image-Info
2 SyncUnits
0 Inputs
B Outputs
& InfoData
A Box 1 (AMX EC2-I016T)
4 [ Input
4 ¥ DIO.15]

h T T T T

| Variable | Flags | Online |Online List|

‘p 3 Yalue:
= Hew Value:
Comment :

0x3 (3]

—————
| Forge. ..

Release | [

Manual del EC2-I0O16R
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3.2.2 Salida digital

La salida EC2-IO016R es baja de forma predeterminada, con un valor de pardmetro de 0. Esto se puede cambiar mediante la manipulacién de bits: si la salida EtherCAT-IO es baja...

La salida "Salida[O]\[1]\[2]\[3]..." requiere un nivel alto (escritura 1) y un nivel bajo (escritura 0), como se muestra en la siguiente figura.

El quinto canal tiene una salida.

-El terminal de salida emite un nivel altoEstado de visualizacién correspondiente

-] - @] 4
HEEESE(Cirl+) p-

FETY -

-+

IALYTICS

b

Devices

== Device 2 (EtherCAT)

_’j: Image

B Image-Info

2 SyncUnits

0 Inputs

B Outputs

& InfoData

A Box 1 (AMX EC2-1016T)

4 [ Input

b # DI.15]
4 [ Output
4 W DOJ0.15]

E- DO[0.15][0]
& DO[0..15][1]
E- DO[0..15][2]
E- DO[0.15][3]
K- DO[0.15][4]
& DO[0..15][5]
B NN 15106R1

R VW W W

e

Value:
Hew Value:
Comment : i

Manual del EC2-I0O16R
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Salida por palabra. La lista, de arriba a abajo, corresponde desde el bit bajo de Output[0] hasta el bit alto de Output[15], que son 16 bits (1 palabra).

El nivel de salida bajo predeterminado es 0y el nivel de salida alto es 1. Como se muestra en la figura a continuacién, el valor de salida en el byte DO es 0x16, por lo que el quinto canal...

Produccién:

- @ - :|I|F|E|

FEES(Crl+) P -

F18 4 -

LYTICS

‘evices
£ Device 2 (EtherCAT)
jE Image
*® Image-Info
2 SyncUnits
[0 Inputs
B Outputs
& InfoData
A Box 1 (AMX EC2-I016T)
4 [l Input
b # DIO.15]
4 [ Output
4 & DOI0.151

| variable | Flags | Online |Dnline List|

1
Value: |DxlU (16) |

Few Value: | Farce .. | | Releaze

Comment:

*

Manual del EC2-I0O16R
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3.3 Programacion y conexién sencilla de PLC mediante el software Twincat

1Después de encontrar el médulo a través del Capitulo 3.1, ubique PLC en el proyecto recién creado, haga clic derecho y cree un nuevo proyecto.SOCIEDAD ANONIMAproyecto

] Solution 'TwinCAT Projectl’ (1 project)
¢ @il TWinCAT Projectl
b @l SYSTEM

‘0 Add New Item...
C++ O Add Existing Item...

Add Project from Source Control...

Paste

Paste with Links

m (B B DR o L ST R

2Aparecera una ventana emergente; ingrese...SOCIEDAD ANONIMANombre del proyecto (no se permiten caracteres chinos), haga clicAgregarAgregar

Add New Item - TwinCAT Projectl : T

4 Installed Sort by: | Defauit -] & =
Pl ﬂ Standard PLC Project Plc Temiplates
F Online =
m Empty PLC Project Plc Templates

Search Installed T

Type: Pl |

=
Creates a =4 |
containing a tas

Q
&

Manual del EC2-I0O16R
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3CreadoSOCIEDAD ANONIMADespués de completar el proyecto, abra PLC—POUS —~MAIN

wearch Solution Explorer (Ctrl+ P -
fa] Solution TwinCAT Projectl’ (1 project)
4 ‘i TwinCAT Projectl
4 gl SYSTEM
! License
@ Real-Tirne
Pl m} Tasks
[ PicTask
gtz Routes
TcCOM Objects
i moTION
4 @ rLC
a @ SampleProject
F] ;—ﬂ SampleProject Project
b [ Bxternal Types
b [- References
3 DUTs
3 GVis
4 [ POUs
'.ﬂ MAIN (PRG)
Fa vislk

4Escribe un programa sencillo

o — o —

o a| =

@R

VAR
END_VAR

| X

PROGRAM MAIN

VAR
IEEE G R - IN1,IN2 AT $I*: BOOL;
4 Q*: :

‘winCAT Project3” (1 -MHB) - § e il
Project3 z FND VAR

EM 2 =

ION

ntitledd = 1 IF IN1=1 AND IN2=0 THEN

| Untitled4 Project B COUTl:=1;

[[1 External Types = 3 ELSE

[ig] References ‘_1 ouT1:=04

3 DUTs i .=

[ GVLs

3 VIsUs

5] MAIN (PRG)
& PlcTask (PlcTask3)

21’: Untitled4.tmc
*lntitledd Tnetances

Manual del EC2-I0O16R
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SActivar configuracién

S M u¥| X | 0 -0 -| Release -] TwinCATRT (x64)

| # « & |.'§.-J 7] | TwinCAT Project3 -

el | ﬁ = FROGRAM MAIN
z WAR
“trl+:) 3 IN1,IN2 AT I*:
a 4 OUT1 AT 3Q+*: BC
Project3” (1 -MEE) 8 ;4
=

: g EI'JD_WR
= 1 IF IN1=1 AND IR
34 Project P: OUT1:=1:
6) Conexién de variables
3l BBEAE "TwinCAT Project3” (1 -1AE) - . 6L
i ni TwinCAT Project3 -
P ﬂ SYSTEM Group: PleTask Inputs : Size: 10
MOTION hddress: 385000 (0xSDFES) User ID: 0
[if
+ @ac
4 [O untitled1 o i
4 [F] Untitled1 Project Comment.: . e
[ External Types
P [:dl References
3 DUTs
d GVLs
4 [ POUs
E MAIN (PRG) A0S Infa: Port: 354, IGrp: O0x8502000, IOffs: 0x5005SDFES, Len: 1
M MU Symbel Fort: 851, *MAIN. IHU'
b G5 PlcTask (PlcTask4) ; ; . .
g_gll: UntitledLimc Full Hame: TIPC"Untitledl "Untitled] In=tance FlcTask Inputs"MATH. IF1
4 O} Untitledl Instance

4 M PlcTask Inputs

# MAININ
# MAIN.IN2 A
LR
4 [ PlcTask Outputs :
B MAIN.OUT1
[E] saFeTY

Manual del EC2-I0O16R
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i Attach Variable MAININI (Input) (2|

Show Variables

Only Unused

[7] Exclude disabled
Euclude other Devices
Exclude zame Image

-4 Device 2 [EtherCAT)
- #* SuncUrits

B2 ¢defaults & Show Tadltips
-2 <unreferenceds [T Sart by Address
#1 wicState > [<1526.0, BIT [0.1] [] Show Yariable Groups
B 45 Box 1 [AMx ECZ08R-4) [H] Collapse last Level
B 1N GENI |:|['] 39,0, BITARAS[1.0] T
HEM D0 . z
I INGEN DI > I><39.1,BIT[D.1]\ Ll L
7 IN_GEM DI[Z] > 1439.2,BIT [01] 7] Matching Size
7 IN_GEM_DIIA] > [%39.3,BIT [0.1] [C] & Types
IN_GEM_DI[4] > [x39.4,BIT [0.1] | Array Mode
1 IN_GEM_DI[S] » I%39.5,BIT [0.1] e
7 IN_GEM_DIE] > [+ 396, BIT [0.1] Bleis
7 IN_GEN_DI[7] > 1% 39.7,BIT [0.1] i I
----- %1 WeState > [X 15221, BIT [01] | !
. % InputToggle > 1X1524.1,BIT [0.1] [ Show Dialog

Wariable Mame # Comment
|| | Hand over
|4 Take over

Cancel ] [ ok, ]

7)AccesoSOCIEDAD ANONIMA, correrSOCIEDAD ANONIMA

WE(F)  #AiB) #@KD) TwinCAT TwinSAFE  PLC  HELM) Scope ITE(M =S0OMW) #¥Ei(H)

o | 3o | D - -| Release ~  TwinCAT RT (x64) - b HO.. - a - | =1
| n |‘:" ﬁ| TwinCAT Project3 ~ <Local= - Untitled1 =1 - | =] ] |

TwinCAT Project3 = x ROV

¥ariable |Flags | Online
2

Hame: MATH. OUT1
3" (1A A .

o PlcTask Outputs Sier 10

A EEss 305002 (1xSIFEA) Usar ID: i

OUT_GEN_D0[0] . OUT_GEW D0 . DOOutputs process data mapping
'oject Comment : -
Types
es
{1 (PRG) DS Info:  Port: 354, Torp: OxB502000, T0ffs: OxB10SOFEA, Len: 1

c—r.n Pows: AE1 CMATH MITIY

Manual del EC2-I0O16R



AMSAMOTION®

. % 8 i

lease = | | TWinCAT RT {x64) - b HiO.. - - | - | ] A B =

TwinCAT Project3 ~ =Local= ~ _ i | Untitled1 ~ [ | 4 (al S S — U

TwinCAT Project3 MAIN [Online] = X

TwinCAT_Project3.Untitled 1.MAIN

1

| 1F o EEEE av g TEEN
2 oUTI R =1 ;
- 3 ELSE
4 oUT1 ey =0;
5 END_TF
[RETURN

TwincATProjecs  [UODICOTINRRE |

TwinCAT_Project3.Untitled1.MAIN

- =5 i =1 HEE
. @ N BOOL TRUE |:
g INZ BOOL FALSE
# 0UT1 BOOL TRUE

7] m |

1
[

i gl TRUE B

= 3 ELSE
4 gl TRUE BN
z END IF
& [RETURN

En este punto, el mddulo Ethercat se ejecutara seguin el programa escrito en el software Twincat.
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3.4 Instrucciones para la actualizacién de la EEPROM

El nombre del médulo IO actual no coincide; verifique "Configuracién avanzada".

@] o | |-

RS EEREIER(Crl +)

ANALYTICS
j7/e]
4 ¥E Devices
4 == Dewice 2 (EtherCAT)
=% Image
=8 Image-Info
2 SyncUnits
I Inputs
B Outputs
& InfoData
Pl Box 1 (AMX EC2-I016T)
4[4 Input
4 & DI0.15]
#1 DI[0..151[0]
#1 DI[0..15][1]

D
[
[
3
-

| General | EtherCaT |10

| Frocess Data [ Online

Si los nombres que se muestran para los cuadros escaneados actualmente no coinciden, puede resolver este problema reescribiendo la EEPROM, como se muestra en la imagen a continuacién.

p Type:
7 e
Froduct/Rewiszion 4098
futo Ine Addr: i}
EtherCAT Addr:[| 1001
Tdentification [0
Frevious Port: Master

AMX ECZ-IOLBT

1

[ Advanced Settings

0 =nE | 2 ==

-Abra el menu "Vista inteligente" a la izquierda y haga clic en "Escribir E'PROM".

| @ B | Clear

Agvanced setungs . TE——— — %I
El General Smart Yiew
B.EF.Iawor 5 Config Data (ewaluated from ESC) Device Identity Chex)
T|mecl:rut S-lefl‘lmgs F*PROM Size [2043 ,] Vendor Id: 0x00000B95
- Identification
FII Type: [4 v] FProduct Code: Q00001002
- FMMU /S :
I amiands Device Emulation (state machine emula Revison Ho.: 000000001
£} Distributed Clock SFL f § / 16 HC Interface Serial Ho.: Oz 00000000
- Assign to local uC [C1BUSY Open Drain [C]BUST Hish Active _— —
[T IHT Open Drain [ INT High Actiwve roduet Revisron
- Latch
- ESC Access 32 Bit Interface el
£-E2PROM 14D Open Drain  []%D Hich Active Cce [see [IEeE  [IFo
i Configured Stati [ Irput Latch [ AcE
Enhanced Link C Bootstrap Configuration
Syne Signal Configuration Out Start/Length: 0 D
Hex Editor [T]STHCO Open Drain [] STHCO Hizh Active In Start/Length: = 1
PR [7] SYNCO Enabled  [C]SYNCO te FDI IRQ
SYHCL O Tirai SYHCI Hi heotl
- Memary - wen Drain [0 Lzl hetiy Standard Configoration
[¥] STHC1 Enabled [T stWC1 to PDI IRR 2
Out Start/Length: 1] 1]
Impulse Length (M 99. 540 -
In Start/Length: u} u}
[ #rite E*PROM. . [ Read E°FRM... |
1 [ ¥
[ wE || B
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Localice el archivo correspondiente, haga doble clic en él o seleccidnelo y haga clic en "Aceptar".

Write EEPROM
e —

Awailable EEPROM Dezcriptions: [7] 5how Hidden Devices
= A AMSAMOTION Automation Co., Ltd
- A AMXECIO

- A AWM ECZH016T (4098 /1)
- A AMX ECZH08R-A (4099 /1)

- Una vez completada la barra de progreso, vuelva a escanear los dispositivos de E/S.
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IV. Conexién de Huichuan AM401

En este capitulo se utiliza el CODESYS del PLC AMSAMOTION_EC_IO8R_A como ejemplo para demostrar cémo lograr las funciones correspondientes.

Demanda de energia.

4.1Uso del software InoProShop

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

EAEAE Latest News
12 g O FELE
B TR | A #
[ MPLCHT = | | [~ [ Ac712 SakEET) b
'EF e [ Acso1-0221-U0R0
e || | i [ Acsoz-0222-UoR0 %
..... [ Acs11-0031-U0RD
..... [ acs1x-0122-U0R0
@ ..... [ Aman1cPUis0ETNC
= owogriee | | B )| [ AM4D1-CPU160STR/TN
E | ] [ AM4D2-CPU160STN-C
..... [ AM4D2-CPU1G0STR/TN
----- i

..... [ AMB00-CPUIE0STR/TN
..... [ Ams10-CPU1E0ETP

..... [ ap701-0021-u0R0 1HAA

..... [ ap7ox M 2}ERS4a85

..... [ CODESYS SoftMotion RTE ¥3 W 1ECAN: SEHFCANOpencE st HICANLL nleE / Mubithist . £k it
..... [ cODESYS Softmotion RTE V3 x64 B3~ Mk

..... [ copEsYs softMotion Win V3 W IELUAR]: 1RESRINODEUS-TCEE /bt ERhRA e
..... [ coDESYS SoftMotion Win V3 x64 Mt

----- [ Inovance_Windows_RTE_X&4 B 1PREtherCATEEE » FOCHREIE: B IF126Ether CAT MY
----- [ PitchDrive EASR T ARNE (APMESERHCT ihET

W FEepE @R, (PSSR ) - SHEEEHL (PR
It - B RS AT AR
W EFEFERI0NE, HiEEE0NE, R AT EE0E

EHO): F@EL
B (L) D: \Baiuﬁ\ﬁémmenﬁ = B

[ e [ ma | [P
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2) Abra el dispositivo, escanee la red, seleccione el PLC escaneado y haga clic en Aceptar. Si tanto la puerta de enlace como el nodo estan representados por pequefios puntos verdes, esto indica...

EI PLC ahora esta conectado correctamente.

BE > 8 % | fi EEEE 3 networkC [ ManTasc  [[5] pou wREEE ) pcPre [ ol ' Devicee x| 9@ Devic
55 a =
=) Device (AM401-CPU1608TP/TN) BiREE X - | 325 -
Pl = i S
=¥ R E — ~mm
B crupze EHEER = C
- Bl pcimg e
= £} Application 2t . ®
@ o "
0 seEs e — ——
= =
[ pLc_PrG pRG) PLCBIES EERE —
POU (PRG) SRIEHISAEEIRTE
-5 nEmE PR = Gateway-1 HE:
e % .
] pLc_PrG = e
4 pou FHEE 0058
HRERR gy - 3
" SoftMotion General Axis Pool HE et =
[ 6 _SPEED_10 (High Speed 10 Module) ae
H#RID: :
i 10F4 0004
Himi -
=R 3.5.11.10
e BB -
i shenzhen Inovance
Technology
T

[$30R%E - = o | P - 8% -

L!:—{._ Jl-: - - .. & a
TS
~  [ooss] CEEPRD) -

IP-Address: Brl=F=H
localhost AMA01-CPU1G08TN

Port BEl=ti e
1217 0058

BtriD: :
10F4 0004

BinsE:
4102

Bt -

Shenzhen Inovance Technology

BiThRE:

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

i) Device (AM401-CPU 1608TP/TN)

iy
&y ethercaTinze
B crunze
= B0 e iBiE
. =} Application
-l ot
i) EEEs
: B PLc_PRG (PRE)
- [E] rou rra)
=5 smE
= @ MairTask
- PLC_PRG
8 pou
: L mhiERE
" SoftMotion General Axis Pool
; . HIGH_SPEED_IO (High Speed 10 Module)
[ ETHERCAT (EtherCAT Master SoftMation)

& BT

X || il =519 3 Network Configuration x g

wairTask _[[5) Pou
Vims | @] SAEDSIZH:

Bl B bR

SAGSDITE

SAECTIH |G BTk & B 80

[ pcere [ _pevee

@ w1t

[ Modbus Fak
| cavo

[T CAllopen Fuh [C] CANlin]

| JEthernet
[ ModbusTCP Fif
| YEtherCAT
EtherCAT F3h
SEGM Nt /TP
[[1EtherNet/IPFih

] Modbus [Mak
i)

[ Modbus ICP Mhith

[ EtherNdt/IP Mk

#)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.

- 72X
5 @ s -
= [T Device (AM401-CPU1E0STP/TN)

o

5 RiEF

cPuEe
= B0 pciEE
=} Application
@ onu
i EEms
{11 pLc_Pre (PRE)
POU (PRG)
= @ nsmE
=% MainTask
& pLC_PRG
-& pou
B mRERE
- SoftMotion General Axis Poal
[l +iGH_SPEED_IO (High Specd 10 Module)
W8] ETHER.CAT (EtherCAT Master SoftMotion)

g mEEE
= =3

[ St

[ CANLink Mtk

Melsec Fif

3¢ Metwork Configuration x | %

MainTask

B rou | &BE

o] SMECTE

PLC_PRG

@ owi

[ peviee [

Device Diagnosis

W B hEE (o e | @ SAEDSHE 3 Bk @@ 80 - %
[ |
@ 77 Igee)
CJ\.J [0y #2# » #EE E) » Projectubo » EtherCATIO » EC_IO_XML B r
| FEEkEE =~ 0 @
& v =5 2w Fih
B T | AMSAMOTION_EC_DIO16_ESIV0.1Lxml XML 3t 6 KB
msE | AMSAMOTION_EC_IO8R_A VO.Lxml XML it 24 KB

=l EmEErS
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5) En este punto, la esquina inferior derecha muestra la informacién XML actualizada. Al hacer doble clic, se mostrara el médulo actual.

% X || [ Device '3 Network Configuration x | ] AMX_EC21016T | - | [FEEEs= - 1 x
j = srpr O . P ——— s = —[l] 15810_2Axis_v2.03 .
P |fEEH sak e e |l SAEDSHZHE [ SAGSDIE @l BAECTNH @ Mok & &b ) e ok
- il suszo:%x\s:vq.oq

HrF IO

[#l AME00_0SOBETNE_1.4.5.0
[l AMS00_1516ETNE_1.4.5.0
il GR10_0BOBETME_1.4.5.0
[lll GR10_1516ERE_BD_1.3.0.0
[l GR10_1615ETNE_1.4.5.0
IO

[l GR10-4ADE_1.4.4.0

[l GR10-4DAE_1.4.4.0

il GR10-8TCE_1.4.5.0

[t T ma
[l AME00-4PME_1.4.3.0

[l GR10-2PHE_1.4.3.0

[l GR10-4PME_1.4.4.0

i AR

[l amMs00-2HCE_1.4.5.0

[l GR10-ZHCE_1.4.5.0

[l GR10-8PBE_1.4.3.0

v A

[l GR10-EC-35W(IN,%2,X3)_1.4.
Ll GRID-EC-6SW(IN,X2,%3)_1.4.

m

m

AMSAMOTION A oo Co Ltd
1 ! AMX EC IO
[l amx EC21016R
[l amMx EC21018T
[ amx Ec2-108R-A
|| 5, e m— 5
4 n | 4| 1 |
[ - 0w
7) La asignacién de E/S correspondiente se puede cambiar en la secciéon EtherCAT.
hercat H
s = == 5
[T Cevice [E4#5R1T] (AM401-CPU1SDETR/TN) L) =2 HE ETAS
@ o z = 5 i ; o .
B T =2 we  EE i T il REE ST EE
%;@ FEiRS “§ po[o..15] %QX 1.0 BIT DO[0..
¥ ethercatiize 1EH " Do[0..15) %QX1.1 BIT DO[0..
M cruyze i DOD..15] %QXL2 | BIT oo,
gl pic 48 EH ot - Fi Dolp..15] %QXL3  BIT pofo..
= ﬁ Ami:ﬁm{'éﬁ] EthercaT JOMET P po[o..15] %0X1.4 BIT DO[o..
: i ez “§ Do[o..15] %QX 15 BIT DOo[o..
PLC_PRG {PRG) s . ) DOI0.. 151 %OXLE  BIT Do,
- 0 remE o 0o[..15] EEMmE B2 (BETEE RIS
=g ETHERCAT == -
5 ETHERCAT EtherCAT Task :R' - =
=52 MainTask =8 L] =2
B pLc_PRG - AMX_EC2_TO16T “$  ETCSlave
£ ERiEmE = T
A SoftMotion General Axis Pool ‘o —BIEFTE T SHIMATE T
* [l e _speED 10 GEFIOHEHY
[m] moDBUS_TCP (ModbusTCPE MM HE) |Séi,% -0ERR. DS, SEHE
[ ETHERCAT (EtherCAT Master SoftMotion 4R - |eoreR|rorms (s s | K ¥
0 ] |amx_Ec2_1018T (amx EC21016T) || g = e e
IR FZRHT
ERES. ..
B ..
A AR
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8) Una vez completado el mapeo, se puede escribir en el proyecto PLC.

OU BEHE & I#h % | B | i - O] 7] S | w |
BE > & X|| [ peviee | {7 AMSAMOTION EC I08R AVO_1  '[Z] Pou x [ PLCPRG |
=5 @ETER [=] 1 PROGRAM

W

= [ Device (AM401-CPU1808TRTH)
YTE AS BIT 0:

[ I PEEN
SO RELE | BYTE AS BIT 1:
- & AT /END_VER

& EthercaTiZo
By cruinze

=Bl ez

=i} Application

@ s

i) e

¥ pLc_PrG (PRE)
POU (PRG)

- 15mE

=& MainTask - T
= Da— s Ly et 524
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4.2 Instrucciones de operacion de E/S

4.2.1 Entrada digital

El valor predeterminado del pardmetro de entrada EtherCAT-IO es FALSO. Si el nivel valido del canal de entrada EtherCAT-IO es...

La matriz anterior muestra VERDADERO, lo que se puede ver en "Mapeo de E/S EtherCAT".

T =

v o X _/’_ Device

[% Netwark Configuration

VI AMx_Ec2_t016T x|

ethercat >
(] Device GEERAY] (AM401-CPU 1508TR/TN)
9 iR
- ¥ maEE
- W EthercaTinze
W cunze
- Bl iz

B
AIEEHE(POORE)
124

TEH CoE

= 1 Application [iE{1]
i) s

EtherCAT IfORRET

(2] PLc_PRG (PRE)
= rpEE
= ¢ ETHERCAT
| 8] ETHERCAT.EtherCAT Task]
= @ MainTask
) PLC_PRG
HEERE
+ & SoftMotion General Axis Pool
- [ vieH_seeeD_10 (o)
3 [m] MODBUS TCP (ModbusTCPZEHM 3E)
= 3[WB] ETHERCAT (EtherCAT Master SoftMotion |

| * ([ AMX_EC2 ID16T (AMX EC21016T) —l

frcid

=,

=i BE TwFRE ™
=8 per  EE ik =5 2B E -G = A .3
. DIfo.. 15] AINZ.1 BIT DI[p..15]
[ ] DI[0..15] %IX2.2 BIT DI[0..15]
o ] DI[o.. 15] YINZ.3 BIT DI[D.. 15]
- oIf0..15] EoreRts BIT DI[..15]
(S ] DIfo.. 15] B4INZ.5 BIT DI[D..15]
% DIfo.. 15] HINZE BIT DIfp.. 15]
e DiI[0..15] Eoveny BIT DI[D..15]
b DI[D.. 15] %IN3.0 EIT DI[D.. 15]
. DIf0..15] %IX3.1 BIT DI..15]
[ DIfD..15] IN3.2 BIT DI[O..15]
] DIfo..15] 4IN3.3 BIT DIfp.. 15]
L DI[o..15] SLIX3.4 BIT DI[0..15]
B " mrrA a1 e mera 4
zop. 15] EEMA SREHES: A2 (REER R SH)
EGHE
=B ipgy =R

§ AMY_EC2 1016T ‘%  ETCSlave

Yy —RREHEER

Y =HMETE TS
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4.2.2 Salida digital

La salida EtherCAT-IO es baja por defecto, con un valor de parametro FALSO. Si el canal de salida EtherCAT-1O...

En la configuracién de "Mapeo de E/S EtherCAT", para generar un nivel alto, escriba VERDADERO en el valor de preparacion; para generar un nivel bajo, escriba VERDADERO.

Es decir, escriba FALSO y luego haga clic en Escribir en la barra de menu de depuracién.

7 [ | T8 B0 mE

[

11-CPU1BD

RCAT Ethe

?RG

| Axis Pool
) (EEI04,
JbusTCPZR
AT Mastel‘l

7

RS,

=

Bzh F5
LETTS Shift+8
B{ET Ctrl+F5
F#

ERIRHT .

TR Fg
R

RS

izl50] F10
B2 Fa8
B, shift+F10
TR AR

BET—FEA

ERHANER

B Cirl+F7
ABHIE F7
g Alt
bt

Core Dump

T
Chedk Memorv for Active Application

| s o s X#HI | &
kConfiguraton (] AMX_EC2_T016T x|
=5 Hall EFERE -
=8 g EE itk ESic) =EnE EEE =20
-~ DO[0.. 15] %QXL0  BIT
Mg DO[0..15] %QX11  BIT
Ty DO[0..15] wOXL2  BIT
T DO[0..15] %wQXL3  BIT
e DO[0..15] %QXL4  EIT
L i--"@ Do[o.. 15] WQKLS  BIT
[ DO[0..15] %QXLE  EBIT
B DO[0..15] wQXL7  EIT
] DO[.. 15] %QX20  BIT
T Do[0..15] %QX2.1  BIT
- DO[0..15] wOX2.2  BIT
e DO[D..15] %QX2.3  BIT
LN a4l neonen a T
bop.. 15] LT ER2 (REnREE
ECHig
‘ =2 we  =m
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4.3,Memoria EEPROMInstrucciones de flasheo

Cuando el PLC esté en ejecucién, haga doble clic en el médulo correspondiente debajo de la columna ETHERCAT, haga clic en En linea y luego haga clic en "Escribir en EEPROM".

"XML", en este momento se escribird automaticamente el archivo XML previamente importado (es decir, "importar archivo ECT" mencionado en el Capitulo 4.1).

H WE WME IE WE g @Al IR B0 %

[>ARSR—S "= A K Rai=1 o n | & |
BE > ® %|| [ pevie |[38 #BEHE 5] PoU  |[¥] PLCPRG | MarTask | 3{ MNetworkConfiguraton | [fJ ETHRCAT ] AMsAmMO1
- 5 sgsrEe =]
= |7 Device GEAERY] (AM401-CPU1G0STR/TH) = iEHEE
i e
B e AR il —
W erecami B (s00RE) it
W e | =i
= 2l poiBg #H
. = 3 Application (=171 T =
i) B EthercAT JORMgY
@ PLC_PRG (PRG) = E2PROMEET] 1 T
B rougra B [ Sewrom.. | [ iEEPROM.. | |[ BAERoM ML | | m—
- frpmE
H=1
=g MainTask =
-8 pLC_PRE
: 8] Pou
; HERERE
3 '8 softMotion General Axis Pool
i3 . HIGH_SPEED_IO {High Speed IO Module)
EWE . —
[ AMSAMOTION_EC_IOSR_A_V0_1_1 (AMSAMOTION
|
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