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1. Descripcién general del producto

1.1 Introduccién del producto

El EC2-I08R-A 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 8 canales, salida digital de relé de 8 canales

6 canales de entradas analégicas de 12 bits, 2 canales de salidas analdgicas de 12 bits

- 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-IO8R-A tiene una amplia gama de aplicaciones, como en diversos campos, incluidas las nuevas energias, las baterias de litio y las baterias no eléctricas.

Automatizacion estandarizada, robética, maquinas-herramientas CNC, sistemas de aparcamiento inteligentes, clasificacion logistica, equipamiento educativo, proteccién del medio ambiente, calefaccion, etc.

Manual del EC2-I0O8R-A
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1I. Especificaciones del producto

2.1 Parametros del producto

Parametros principales

Interfaz de entrada (DI)

Introducir puntos

Ruta 8

Tipo de sefial de entrada

Sefal de contacto del interruptor o sefial de nivel

rango efectivo de sefial de entrada

CC20~28V

Circuito aislado

Aislamiento éptico

Interfaz de salida ( HACE)

Puntos de salida

Ruta 8

Tipo de salida

Salida de relé, contacto normalmente abierto

Capacidad de salida

2A/punto; 8A/4 puntos

Circuito aislado

Aislamiento mecénico

Entrada analdgica ( AI)

Introducir puntos

Ruta 6

Tipo de entrada

3 canales 0~10V; 3 canales 0~20 mA

Precisién de conversién 12 bits
Salida analdgica (AO)
Puntos de salida Ruta 2

Tipo de salida

Cada canal es de 0~10 V 0 0~20 mAHay una opcién disponibleTerminales independientes

Precisién de conversién

12 bits

Parametros de comunicacién de red

Interfaz

RJ45

Protocolo de comunicacién

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 proteccién 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 instalacién g ula

tamafo

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

Manual del EC2-I0O8R-A
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2.2 Cableado de terminales

2.2.1 Cableado de terminales

L{+)
M-y
il =

Li+)
M-y

=

r
e & H"
= A

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-I0O8R-A
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2.2.2 Descripcion de la funcion del terminal:

Marcas terminales

Descripcion de la funcion

Observacion
24+ Terminal positivo de la fuente de alimentacién de 24 V CC
0 V Terminal negativo de la fuente de alimentacién de 24V CC
1 milién No.1~8Terminal comun del canal de entrada digital
1

Entrada digital del canal 1

Entrada digital del canal 2

3.2 entrada digital

42 entrada digital

52 entrada digital

6? entrada digital

Noju|h~{W|N

7?2 entrada digital

8?2 entrada digital

1litro

No.1~4Terminal comun del canal de salida digital

Salida digital del canal 1

Segunda salida digital

3.2 salida digital

2litros

No.5~8Terminal comun del canal de salida digital

5

52 salida digital

6

6° salida digital

7 72 salida digital

8 8? salida digital

EN Entrada EtherCAT
AFUERA Salida EtherCAT
BOTA

Mantenga presionado el botén antes de encender y continte presionando durante 3 segundos después de encender para ingres

r al modo de actualizacién de firmware.

Manual del EC2-I0O8R-A
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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

Estado de luz verde
Intermitente: El médulo estd funcionando normalmente

Apagado: el estado operativo del médulo es anormal

Estado de luz roja (actualmente solo se usa en modo BootLoader) Parpadeo

CORRER
rapido: el botén de arranque ingresa al modo de actualizacién de firmware.
Parpadeo lento: la actualizacion del firmware en el modo de arranque esté en progreso.
Extincion constante  :modo de arranque esperando el comando de actualizacién de firmware
Chang Liang Error de actualizacion de firmware en el modo de arranque
INICIO:inicializacionEstado de inicializacién: verifica princi 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

inicializacién de la comunicacion,BuzénLa comunicacion esté habilitada, lo que permite la ejecucion desde la estacion esclava.Centro de ExcelenciaoEmpresa estatalY otras configuraciones de pardmetros relacionadas,Organizacién de normalizacién (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-I0O8R-A
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III. Guia de inicio rapido de Twincat

En esta seccion se utilizan EC2-IO8R-A 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:

=TS [, =TS o _ TS o b =TS

<0> < > <“> {0:} < > << >

AMSAMOTION_ AMSAMOTION_ AMSAMOTION_ Beckhoff Beckhoff Beckhoff Beckhoff

EC2 IOBR_A V1. EC2 1016T V1.0 EC2 I016R V1.0 ELM7 2xx ELXo000: EL34aox ELM31xx

0

[ [ [ = Y [ [

< b < > <0> ‘:0:’ < > < > < -

Beclkhoff Beckhoff Beckhoff Beckhoff Beckhoff Beckhoff Beckhoff

ELM 37 EPShoo EPP3oo ER3x00c ER G0 ER 7000 ERBaoo

s b L = s S L

< > <e> <0> ‘(“} < > < > < >

Beckhoff Beckhoff Beckhoff Beckhoff Flonomx Beckhoff Beckhoff Beckhoff

EtherCAT EtherCAT FE1XX FIv1 3a0ox ILooo-B110 AMIBxoo
EvaBoard Terminals

n Manual del EC2-IO8R-A
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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-I0O8R-A
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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-I0O8R-A
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TwinCAT System Hanager -

r/.-'_\-\.\
| 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-I08R-A, consulte la seccién 3.4 para obtener instrucciones sobre cémo actualizar la EEPROM.

~ s - -
skt ﬁ O. | © &t | ﬁ|£| |General | EtherCAT I c |Process Data | Pl IStartup | CofE - Dnllne| Online |
TR ARSI (Cirl ) Al o mackine
fo] B4R "TwinCAT Project3” (1 -MNEE) [Init ) [Bootstrap | =
- : : Current State:
4 gl TWinCAT Project3 [(Fre-p ] [Safelp J
[ ﬂ SYSTEM BRequested Statg: OF
0 Clear Error
o [op J J
A
I?nc od DILL Status
R Untitled4 . R
_| e Fort A: Carrier / Open
[ saFETY i
Fart B: Ho Carrier / Closed
B c++ :
ANALYTICS Porp G Uibaiwiend Clossd)
A if{e] Fort I |Wo E:arrier_;‘r Clozed
Pl 4% Devices
4 7 Device 2 (EtherCAT) File hccess ower EtherCAT
:E Image [Download. i ] [ Upload. . . ]

*B Image-Info
P 3 SyncUnits
b [ Inputs
b [ Outputs
P
b

g InfoData
A Box 1 (AMX EC2-108R-A) |

5 Mappings

n Manual del EC2-IO8R-A
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3.2 Instrucciones de operacion de E/S

3.2.1 Entrada digital

El valor del pardametro de entrada predeterminado para el EC2-IO8R-A es 0. Si se ingresa un nivel activo al canal de entrada del EC2-I08R-A, 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

Co@E-|o-a|p-
EEEEAESEEES(Cr) o~
] EBEAE TwinCAT Project3” (1 HE)

Variable | Flags | Onlime

Value: I o] I

. Wew Value! [ Force .. | [ Release
4 ol TwinCAT Project3 i e
[ ﬂ SYSTEM Comment : s
MOTION
4
™

o
4 % Devices
4 7% Device 2 (EtherCAT)

B Image-Info

2 SyncUnits

Inputs

B Outputs

& InfoData

A Box 1 (AMX EC2-I08R-A)

Dllnputs process data mapping
4 % IN_GEN_DI
IN_GEN_DI[0]
#1 IN_GEN_DI[1]
% IN_GEN_DI[2]
#1 IN_GEN_DI[3]
#1 IN_GEN_DI4]
&1 TN AEN DIMST

[ 4

2 Clear |

- | @wEe | 0 z==w | O zEMm
e p-

Manual del EC2-IO8R-A
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-El terminal de entrada detect6 un nivel activo.Introduzca el estado de visualizacién correspondiente

coME-|e-a|p-=
EER AL EEEEESCirl) P~

oeLie

Value: I i I
fa] BBEAE "TwinCAT Project3” (1 4HE) Wew Value! [ Force. . | [ Release
4 ol TwinCAT Project3 z
bl SYSTEM Comment a

MOTION

4 [ pic

3 Untitled4
SAFETY -
@ C++
& anaLyTIcs ]
4« FEio
4 e% Devices
4 = Device 2 (EtherCAT)
jE Image
*® Image-Info
b 2 SyncUnits
b Inputs
b Outputs
b [ InfoData
4 A Box1 (AMX EC2-I08R-A)

4[] DlInputs process data mapping
4l IN_GEN_DI
3 IN_GEN_DI[0]

& TR S TR MIF

- | O#EE | L zEw | O BEM | Cear |

Vista byte por byte, la lista corresponde desde el bit bajo de Input[0] al bit alto de Input[8] de arriba a abajo, que son 8 bits (1 byte).

Si el valor del byte IN_GEN_DI es 0x8, entonces el cuarto canal tiene entrada:

T Sl WE AR R oA .
O@E-| 0|
EEEFESFEEERC+) Pl
1 EEEAE "TwinCAT Project3” (1 -RE)
wil TWIinCAT Project3
bl SYSTEM
MOTION
4 PLC
b [0 Untitleda
| saFeTY
[ cr+
ANALVTICS
4 /O
4 % Devices
4 =% Device 2 (EtherCAT)

:E Image

| varisble [Flags | Online [0nline List|

| value: 05 @ |
Few Yalue: | Foree .. | | Release

Comment: o

8 Image-Info

2 SyncUnits

Inputs

B Outputs

& InfoData

A Box 1 (AMX EC2-108R-A)

4 [ DIlnputs process data mapping
4 @ IN_GEN_DI

# IN_GEN_DI[0]
IN_GEN_DI[1]
&1 TN GEN DI

AT T T W

Y| QEEe | L =sw | OB | dear |
e

L

Manual del EC2-IO8R-A
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3.2.2 Salida digital

La salida EC2-IO8R-A es baja de forma predeterminada, con un valor de parametro 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

SEESE Sl TwinCAT Project3 £ 3¢ EFAG
C@E-o-d| ﬁE Varisble | Flags | Online
EE RS EEEEERS(CH+) P~ e—

fal _m "TwinCAT Project3” (1 -NIHE) Hew Velue: | Fopes. . B
bl SYSTEM Comment : 3

[ saFeTY
E C++

& anaLyTics

« Byo
4 %L Devices
4 =% Device 2 (EtherCAT)
_’,3 Image

jE Image-Info

2 SyncUnits

4

b nputs
b W Outputs
4

4

@ InfoData
A Box 1 (AMX EC2-I08R-A)
b [21 Dllnputs process data mapping
b K
4 [ DOOutputs process data mapping
4 - OUT_GEN_DO
Er OUT_GEN_DO[0]
B OUT_GEN_DO[1] .
& OUT_GEN_DO[2] - | QR | L==w | @EM | 0 cear
& OUT_GEN_DO[3] EEEENE
E- OUT_GEN_DO[4]
K- OUT_GEN_DO[5]

[l Allnputs process data mapping

Manual del EC2-IO8R-A
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Salida por byte, la lista de arriba a abajo corresponde al bit bajo de Output[0] al bit alto de Output[7], que son 8 bits (1 byte).

El nivel de salida predeterminado es 0 para nivel bajo y 1 para nivel alto, como se muestra en la figura a continuacién, donde el valor de salida en el valor de byte OUT_GEN_DO es 0x16.

Luego el quinto canal tiene una salida:

BRSETREES - B MAIN

c@E-|e-a| s

TwinCAT Project3 & X

Varisble |Flags | Online |Dnline List

EEEASTEREER (Culs) L (. =
R BBRBEZE TwinCAT Project3” (1 -MAR) — e
4 Gl TwinCAT Project . [ Relesse _I'IH__

b [l svsTEM Conment =

| saFeTY
Q C++
& anaALYTICS
« @yo
4 % Devices
4 = Device 2 (EtherCAT)
2% Image
2% Image-Info
2 SyncUnits
Inputs
B Outputs
& InfoData
A Box 1 (AMX EC2-I08R-A)
3 Dllnputs process data mapping
b Allnputs process data mapping
4 [ DOOutputs process data mapping
4 '+ OUT_GEN_DO
B+ OUT_GEN_DO[0]
E- OUT_GEN_DO[1]
B+ OUT_GEN_DO[2]
B QUT_GEN_DOQI[3]
B QUT_GEN_DO[4]
E» QUT_GEN_DO[5]
- QUT GEN DOI61

AT v YT

- @sRe | ozEw | @REm | e |

Manual del EC2-IO8R-A
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3.2.3 Entrada analdgica

Entrada analégica EC2-IO8R-A, conversién analégica a digital 0-10 V o 0-20 mA, correspondiente a 0-10000, como se muestra en la figura siguiente.

El cuarto valor de entrada analdgica es 4865, correspondiente a un voltaje de entrada de aproximadamente 4,86 V.

BarEEFEES
co@t-lo-al A
EEREAEEREERSCrl+)
] EEEAE "TwinCAT Project3” (1 MNAH)
4 o0 TwinCAT Project3
b (0 SYSTEM
MOTION

Q C++
& ANALYTICS
« Bio
4 "L Devices
4 =% Device 2 (EtherCAT)
:E Image

:<. Image-Info

2 SyncUnits

4 Inputs

W Outputs

& InfoData

A Box 1 (AMX EC2-IO2R-A)

b [ Dllnputs process data mapping

[

TwinCAT Project3 + X
. Name X1
#! Analoginputl
#1 Analoginput2
#1 Analoginput3
#1 Analoginputd
#1 Analoginputs

#| Analoginput6

4 M Allnputs process data mapping

#1 Analoginputl

| Analoginput2
Analoginput3
| Analoginputd
| Analoginput5
#1 Analoginputt

LR

MAIN
Cnline Type Size =Add.. In/Out Linked to
1] UINT 2.0 41.0 Input
o UINT 2.0 43.0 Input
] UINT 2.0 45.0 Input
4865 UINT 2.0 47.0 Input
] UINT 2.0 49.0 Input
] UINT 2.0 51.0 Input

L}

EEEEI=

-|lQexe | L ==w | @EM | X clear |

Manual del EC2-IO8R-A
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3.2.4 Salida analégica

El EC2-I08R-A cuenta con salida analégica, que proporciona conversion de analégico a digital de 0-10 V o 0-20 mA (0-10000), como se muestra en el diagrama a continuacién.

El primer valor de entrada analdgica es 5000, correspondiente a un voltaje de salida analdgica de aproximadamente 5,0 V.

AT Proects = %

cRE-|o-a| s aioie [Flegs ] Oins

BRI S TR (Ctrl+:) P- Value: 5000
7 BBESE “TwinCAT Project3” (1 AHE) Wew Value: | )

wll TWinCAT Project3
b @l SYSTEM Comment: 3
=] MoTION

4 [ rc
b

| Untitled4
[ sareTY
[l Cc++

4 == Device 2 (EtherCAT)
jﬂ Image

2® Image-Info

2 SyncUnits

[0 Inputs

B Outputs

& InfoData

A Box 1 (AMX EC2-I08R-A)

(-

/| Dllnputs process data mapping

b
b Allnputs process data mapping
b [ DOOutputs process data mapping
4 [ AlOutputs process data mapping
E- Analogoutputl
E- Analogoutput2

b B WcState

il

- QERe | 2w | OEM | 0 Cear |
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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
&
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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
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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
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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
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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

veintiuno
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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:

2 peIe.
& TR
[ MericsiT

= WITER

Latest News

AC712

ACS01-0221-J0R0D
ACB02-0222-J0R0D
ACS11-0031-J0R0D
ACS1X-0122-J0R0D
AM401-CPU1608TN-C
AM401-CPU1G0STR/TN
AM402-CPU1608TN-C
AM402-CPU1608TRTH
AMB00-CPU1G0ETR/TN
AMS10-CPU1608TP
AP701-0021-U0R0O

APTOX

CODESYS SoftMotion RTE V3
CODESYS Softmotion RTE V3 x64
CODESYS SoftMotion Win V3
CODESYS SoftMotion Win V3 x64
Inovance_Windows_RTE_X64
PitchDrive

BFRN):
fir B (L)

Fagl

b: \Baiuﬁ\ﬁémmenﬁ

SHHEEET) hd

1HAR

M 2}ERS4a85

B 1PECAN: EHCANDp enF SEHICANL: nleE / Mhthiizd, ExhlAsEds

83 Mk

W OARELUER]: 1RE R REN0DEUS-TCR /0 Sk EAREA TR e
ik

B 1PEEtherCATEEE . BACHMETIE T BAEHF126 1 EtherCAT S,

AR TNE (APMES ST i )

B PEEEEREA (PR SER ) - SHBERL (Ol

SR ) » B RS E T RAR

B EFEEEI0E, $iEFEo0NE. 190 21 FR480E

veintitrés

[ 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.

i ~ 4 x|| iy EE®E ' NetworkConfiguration x | & ManTesk | [5] EEER% ] rcrRc | @ il | [ Deve | O Devebogross | B3 rardware Configraton v || FEAB RS
=0 msrE = R |EEs % b e | @ SADSTHE SAGSITE @BAKCTYE (@ Kk @& 80 - % @fy”ﬁgm
= [ vevice (Awa01-CPUI608TP/TN) i
s 1| &9 caNopeny
& 5 EtherNetiPOl
= ¥ RgEs £ EthercaTll
B ethercariize £ Inovance
. = ERoER
- W coutize i ri0aEmeave_1.200
- Blrciss il GRi0-4ETP40E 1200
i
=12 Application ]
° [l AMe00RTUECTA 2.0.7.0
@ o [l aLvRTUECTA 20,70
i sz = fEREENES
] pL_PRG pRG) ESB10N_ECAT v1.3
POU (PRG)
- @ usEe ™ C—
=& MairTask £ 5V630_thxis_03715
SV63S_1Anis_03415
& wcme 5V640_1Axis_03615
& rou SV860_iAxis_00515
O #EEEE {7 Multi_Axis Drive
"3 SoftMotion General Axis Pool 15810_thxis V1.03
15810_2Ais V2,03
B 164 SPEED_IO (Hich Speed 10 Mockie) SV820_3Axis_V3.03
= [ ETHERCAT (EtherCAT Master Softtotion) SVa20_4axis_v4.04
[ AMSAMOTION_EC_IOSR _A_vo_1 (AMSAM & BEoiR
AMGO0_DBDBETNE_1.4.5.0
AVG00_I616ETNE_1.4.5.0
GRD_DAOSETNE_14.5.0
GRID_I616ERE_BD_1,3.0.0
GRID_I16ETNE_1.4.5.0
3y = ot

GRID-AADE_1.4.4.0
GRIDADAE_14.4.0
GRID-BTCE_1.4.5.0
© RO
AMBO0-4PME_1.4.3.0
GRID-ZPHE_1.4.3.0
GRIDPME_L4.4.0
© e
AMBO0-2HCE_14,5.0
GRID-HCE_1.4.5.0
GRID-GPEE_14.3.0
= nEE
GRID-EC-3SW(INX2,X3)_1.4.2.0
GRID-EC-6SW(INX2,X3)_

W

W

7) La asignacién de E/S correspondiente se puede cambiar en la secciéon EtherCAT.

= %% [f] Device  [[fj ETHERCAT [ AMSAMOTION_EC_IOBR_A VO_1 X [|E] POU /] PLCPRG |
B ZTEF
=) Device (AM401-CPU1608TP/TI) = el B Smrs -
] HEAHE DO E) B me S 3t E=i I TR
=P RIEATS T ouUT_GEN_DO | @ %QxLo BIT OUT_GEN_DO
- By ethercaTinze BilEgn(sD0iRE) e out GeNDO | @ i1l | BIT QUT_GEN_DO
- crutze " ouT_GeN_DO | @ =oxtz | BIT OUT_GEN_DO
- B0 pLc iBiE et "y our GeNDO | @ =wox13 | e OUT_GEN_DO
- =} Application Joib e ] OUT_GEN_DO %X 1.4 BIT OUT_GEM_DO
! @ a1 | Y OUT_GEN_DO 0K 1.5 BIT OUT_GEN_DO
0 EEEs EtherCAT 1/OR§H "$ OUT_GEN_DO %QKLE BIT OUT_GEN_DO
PLC_PRG (PRG) A4 OUT_GEN_DO %OX1.7 BIT OUT_GEN_DO
POU (PREG) || W + "y Analogoutput1 e UINT Analogautputl
= AEEE (e + " Analogoutput? %2 UINT Analogoutput2
=38 MainTask e - IN_GEN_DI %IN4.0 BIT IN_GEN_DI
& pLc_PRG k] IN_GEN_DI %Ix4.1 EIT IN_GEN_DI
& pou s IN_GEN_DI %Ix4.2 BIT IN_GEN_DI
— mRERR M IN_GEN_DI %IX4.3 BIT IN_GEN_DT
" SoftMation General Axis Pool ] IN_GEN_DI oLINg. 4 BIT IN_GEN_DI
Bl +16H_SPEED IO (High Speed 10 Module) M IN_GEN_DI %IX4.5 BIT IN_GEN_DI
: - IN_GEN_DI %INA.6 BIT IN_GEN_DI
[ AMSAMOTION_EC_T0BR _A_VO_t (AMSAMG M IN_GEN_DI %47 BT IN_GEN_DI
*:‘ % Analoginputl %IW3 UINT Analoginputl
3 B Anzloginput2 EAIES UINT Analoginput2
el Analoginput3 YIW5 UINT Analoginput3
-y Anzloginputd 2LIWE UINT Analoginput4
£l ] Analoginputs SRIWT UINT Analoginputs
+ k] Anzloginputd SRIWE UINT Analoginputs
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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".

¥ WE OUE If wF EE Al IR B0 &

QU BEEI& I =y # | 5% | R
BE Al |5 #5m& [[5] pou | PICPRG | gB ManTask |5 NetorkConfiguraton | () ETHERCAT ' [{J] AMSAMOTION_EC_IOBR_A_VO_1_1 X
=L EGeTESE ~
= 4 7 Device [ (AMA0-CPUIEOSTP/TN) =i =224 Ha STHE =
@ B SR EDORE) == me  EE o =0 =i o
@ % FREARTE " ouT_GEN.po (D %Qx1.0 BIT OUT_GEN_DO
- ethercaThize BEhE#(sD0RE) " ouT GeNpo (D %Qxii  BIT OUT_GEN_DO
g ceuinze " outT Genpo (D wQx12 BT OUT_GEN_DO
= B0 piciBiE EH i OUT_GEN_DO %GXL3  BIT OUT_GEN_DO
=) Application [ZfT] T CoE " OUT_GEN_DO %OX1.4  BIT OUT_GEN_DO
- ot i OUT_GEN_DO UAXLS BIT OUT_GEN_DO
i sems EtherCAT ORLST " OUT_GEN_DO HOXLE BIT OUT_GEN_DO
PLC_PRG (PRG) = iy OUT_GEN_DO WOXLT BIT OUT_GEN_DO
POU (PRG) W E R Analogoutputt QWL UINT Analogoutput1
= [ neEmE e ERLY Anglocouiputa %OWZ UINT. Analogoutput2
=8 MainTask 2 A IN_GEN_DI IN4.0 BIT IN_GEN_DI
& pic_prG Ay IN_GEN_DI IN4 1 BIT IN_GEN_DI
- pou A IN_GEN_DI WIX4.2 BIT IN_GEN_DI
-2 mEEAE iy IN_GEN_DI %TN43 BIT IN_GEN_DI
" Softiation General Axis Pool E™ IN_GEN_DI %Iva4 BIT IN_GEN_DI
I 16+ sPEED 10 (High Speed 10 Moduk) [ ] IN_GEN_DI 3LIN4.5 BIT IN_GEN_DI
ETHERCAT (EtherCAT Master Softiotion) 4y IN_GEN_DI o465 BT IN_GEN_DI
() AMSAMOTION_EC_IOSR_A_V0_1_1 (AMSAMOTION_H kN IN_GEN DI %47 BT IN_GEN_DI
+ % Analoginputt %IW3 UINT Analoginputt
iy Analoginput? LIV UINT Analoginput2
. 4 Analoginput3 %IWS UINT Analoginput3
= Analoginputd %IWG UINT Analoginputd
= Analoginputs %IW7 UINT Analoginputs
- Analoginputs %IVE UINT Analoginputs
OUT_GEN_ DO EEAA ORESHE: Bz (RREH PRI RS
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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.

S WE NE TE RE 7o W (I8 B0 s 0
0 hER& & 5ol , g xEt | & |8
= L SHift+78
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= 3 ] Devies BEIRAY (AMA01CPied | EETS . =7 o il %
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= @ FgiEE RS "% oG Do @ wooo BT
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@ FLC_PRG i » IN_GEN_ DI D41 BIT
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O mRemA S IN_GEn_pt W43 BIT
=% SoftMotion General Axis » L IN_GEN DI Py BIT
% Wl racH_sPEED 1O (Hh L =" IN_GEN DT D645 BIT IN_GEN DI
= (W] ETHERCAT (EtherCAT Mabter Check Memary for Active Applcaton k] IN_GEN_DT RIN4E BIT IN_GEN_DI
-El terminal de salida emite un nivel altoEstado de visualizacién correspondiente
i RE OWME IR WE EE Mt I8 B0 2
CUlEFHI&| £ |04 0 (B - [T | | 8 O [ ] 16 | = | B
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= 5 BrEF =,
-5 T = =1 B BT -
O B P =8 pe  EE sk il E E sehy A
= % Pk eaRE = ] ouT_GeN.Do @ %Qxio BT OUT_GEN_DO
85 ethercatinze BEhESH(SDoIRE) [ ] OUT_GEN_DO @@ %Qx1.1  BIT OUT_GEN_DO
B etz "$ out_GeN_Do @ %wQxi2z BT OUT_GEN_DO
2 EU PLC iB48 = "y OUT_GEN_DO %QXL3  BIT OUT_GEN_DO
= 1} Application 3171 1548 CoE "% OUT_GEN_DO %QXL4  BIT OUT_GEN_DO
@ oun "¢ OUT_GEN_DO %QXLS  BIT OUT_GEN_DO
i Ezms EtherCAT ORI Ty OUT_GEN_DO %QXLE BIT OUT_GEN_DO
-] pLc_pRG (PRG) iy OUT_GEN_DO %QXL.7 BT OUT_GEN_DO
+[E1 Pou pro) e - Analogoutputi Wi ur Analogoutputt
= 1EEEE o E ] Analogoutput2 %QW2 UINT Analogoutput?
=g MainTask o o IN_GEN_DI DX 0 BIT IN_GEN_DI
8] rLc FRe b ] IN_GEN_DI %IX4. 1 BIT IN_GEN_DI
8 rou e IN_GEN_DI %42 BIT IN_GEN_DI
[ IN_GEN_DI %D43 BT IN_GEN_DI
[ IN_GEN_DI %IX44 BT IN_GEN_DI
[ HicH_SPEED 10 (High Speed 10 Module) ] IN_GEN_DI 940445 BIT IN_GEN_DI
=+ [M] ETHERCAT (EtherCAT Master SoftMotion) Loty IN_GEN_DI %46 BT IN_GEN_DI
-3 [ AMSAMOTION_EC_TOBR_A_V0_1_1 (AMSAMOTION_E 4 IN_GEN_DI %47 BIT IN_GEN_DI
ET ] Analoginput1 %IW3 UINT Analoginput1
E ] Analoginput2 %IW4 UINT Analoginput?
EE ] Analoginput3 IWS UINT Analoginput3
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4.2.3 Entrada analdgica

-Como se muestra en la figura siguiente, las entradas analégicas estan asignadas en "EtherCAT I/0".Lista

La entrada analégica 1 corresponde a I1

La entrada analdgica 2 corresponde a I2

La entrada analégica 3 corresponde a I3

La entrada analégica 4 corresponde a V1

La entrada analdgica 5 corresponde a V2

La entrada analégica 6 corresponde a V3

La entrada analdgica IN_I se muestra en mA. Por ejemplo, la entrada analdgica 1 muestra actualmente 9965, que corresponde a 9,965 mA.

La entrada analdégica IN_V se muestra en mV. Por ejemplo, la entrada analégica 4 muestra actualmente 4953, que corresponde a 4,953 V.

= o | O = | = |5
<:] [ Device  [H #£5mE  |[E] Pou [ PCPRG  |'¥® MainTask | g{ NetworkConfiguraton | [J ETHERCAT ' [{] AMSAMOTION_EC_IOBR_A_VO_1_1 |
=
=20l = H&l BriE =
A (POORE) Q’ﬂ; e EE il Bl HEE  EEE s =R
- ouT GEeN Do @ waQxto BT OUT_GEN_DO
BEhEd (SD0RE) ] our GEN DO @ %wQxii  BIT OUT_GEN_DO
R ouUT GEN DO @ mQit2 BT OUT_GEN_DO
i Ty OUT_GEN_DO %Q¥L3  BIT OUT_GEN_DO
548 CoE : :@ OUT_GEN_DO %Q¥l4  BIT OUT_GEN_DO
(] OUT_GEN DO %O¥L5  BIT OUT GEN DO
EtherCAT I/ORAGH " OUT_GEN_DO HQXLE BIT OUT_GEM_DO
- [ OUT_GEN_DO %O¥L7  BIT OUT_GEN_DO
s + ] Analogoutput1 %W 1 UINT Analogoutputl
is -y Analogoutput? %W UINT Analogoutput2
S ] IN_GEN_DI %IX4.0 BIT IN_GEN_DI
[ ] TN_GEN_DIT %I%4. 1 BIT IN_GEN_DI
~ % IN_GEN_DI %IN4.2 BIT IN_GEN DI
L IN_GEN_DI 90N, 3 BIT IN_GEM_DI
] IN_GEN_DL %Ix4.4 BIT IN_GEN_DI
k] IN_GEN_DI %%, 5 BIT IN_GEN_DI
W IN_GEN_DI %IN46 BIT IN_GEM DI
H ) IN GEN DI %I%4.7 BIT IN_GEM DI
I ¥ Hp Analoginputl %IW3 UINT Analoginputl I
* w Analognpute SolWa T AnElogINpULE.
4- Analoginput3 %IWS UINT Analoginput3
I & Hp Analoginputs %IWE UINT Analoginput4 I
= Hp Analoginputs %IWT UINT Analoginputs
e ] Analoginputs %IWE UINT Analoginpute
Analogoutput2 Emih) | BREHTE: B2 (SEESEERISE)
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4.2.4 Salida analégica

-Como se muestra en la figura siguiente, la salida analdgica esté asignada en "EtherCAT I/0".Lista

La salida analdégica 1 corresponde a I4/V4

La salida analdgica 2 corresponde a I5/V5

La salida analégica OUT_I se muestra en mA. Por ejemplo, si la entrada analdgica 1 muestra 5000, corresponde a 10 000 mA.

La salida analégica OUT_V se muestra en mV. Por ejemplo, si la entrada analégica 1 es 5000, corresponde a 5000 V.

El rango de los parametros Salida analdgica 1/Salida analégica 2 es de 0 a 10000, lo que representa 0 a 10 V. Solo se utiliza...

Dado el valor de voltaje correspondiente, el mismo canal también emitird el valor de corriente correspondiente, es decir, 0-20 mA.

Ingrese el valor que desea escribir en el campo "Preparar valor" y luego haga clic en "Escribir valor" en el panel "Depurar".

Y
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o OUT_GEN_DO WOKLE  BIT OUT_GEN_DO
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== L ) Analogoutput2 QW2 UINT Analogoutput2
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[ ) IN_GEN_DI GIN4.4 BIT IN_GEN_DI
% IN_GEN DI IX4.5 BIT IN_GEN_DI
e IN_GEM_DI HIN4.6 BIT IN_GEN_DI
4 IN_GEN DI 14,7 BIT IN_GEN_DI
- Analoginput1 %W 3 UINT Analoginput1
*_ 3 Analoginput2 GRS UINT Analoginput2
e ] Analoginput3 YelW 5 UINT Analoginput3
- 5 Analoginput4 YIWE UINT Analoginputd
E i ] Analoginputs YeIWT UINT Analoginputs
* % Analoginputs YelW8 UINT Analoginputs
IN_GEN_DT SEME BEEHTE:

R (EEEEHEEEET)
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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).
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