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1. Descripcién general del producto

1.1 Introduccién del producto

El EC2A-IM24 es un médulo esclavo que admite el protocolo EtherCAT, también conocido como E/S remota o E/S distribuida, para conectarse a dispositivos electrénicos host (como...).

Este modulo (DCS, PLC o PC) envia y recibe sefiales de entrada y salida. Es un producto econémico, estable, facil de instalar y muy versatil.

1.2 Caracteristicas y funciones

- 14 entradas digitales optoaisladas, 10 salidas digitales de transistor optoaisladas

- Dos puertos Ethernet RJ45, comunicacién Ethernet 10/100Mbps, compatible con el protocolo EtherCAT.

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

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

1.3 Escenarios de aplicacién

El médulo EC2A-IM24M tiene una amplia gama de aplicaciones, incluidos diversos campos como nuevas energias, baterias de litio, automatizacién no estandar y maquinaria.

Robots, méquinas-herramientas CNC, sistemas de aparcamiento inteligentes, clasificacion logistica, equipamientos educativos, proteccion del medio ambiente, calefaccion, etc.
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1I. Especificaciones del producto

2.1 Parametros del producto

modelo

EC2A-IM24R EC2A-IM24TP

Numero de puertos de red

Entrada digital

Introducir puntos

Ruta 14

Tipo de sefial de entrada

NPN/PNP

Voltaje de la sefial de entrada

CC20~28V

Circuito aislado

Aislamiento 6ptico

Salida digital

Puntos de salida Ruta 10

Tipo de salida Salida de relé, contacto normalmente abierto Salida de transistor PNP
Capacidad de salida 2A/punto 1A/punto
Circuito aislado Aislamiento mecanico Aislamiento 6ptico
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

-10°C~+50°C

Temperatura de almacenamiento

- 20°C~+70°C

otro
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Método de instalacién guia

tamafio 120,5 mm (largo) * 80 mm (ancho) * 62 mm (alto), sujeto al producto real.

2.2 Descripcion del terminal

2.2.1 Cableado de terminales
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2.2.2 Funciones del terminal

EC2A-IM24TP
Marcas terminales Descrpeion de I funcion Namero de broma Descrpelon deIafuncion

0.0 Entrada digital del canal 1 1o Terminal piblica
0.1 Entrada digital del canal 2 0.0 Salida digital del canal 1
0.2 3.2 entrada digital 0.1 Segunda salida digital
0.3 42 entrada digital 0.2 3.7 salida digital
0.4 52 entrada digital 0.3 42 salida digital
0.5 6° entrada digital 0.4 52 salida digital
0.6 7? entrada digital
0.7 8? entrada digital 2ttros Termina piblica

2 millones Terminal piblica 0.5 6° salida digital
1.0 9? entrada digital 0.6 7? salida digital
1.1 10° entrada digital 0.7 8? salida digital
1.2 11.2 entrada digital 1.0 92 salida digital
1.3 12.2 entrada digital 1.1 10? salida digital
1.4 13.2 entrada digital
1.5 142 entrada digital Educacion ica cable de tera
oV Salida DCOV oV Entrada de CCOV
24V Salida DC24V 24V Entrada de 24V CC
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EC2A-IM24R

Marcas terminales Descrpeion de I funcion Namero de broma Descrpelon deIafuncion
0.0 Entrada digital del canal 1 0.0 Salida digital del canal 1
0.1 Entrada digital del canal 2 0.1 Segunda salida digital
0.2 3.2 entrada digital 0.2 3.7 salida digital
0.3 42 entrada digital 0.3 42 salida digital
0.4 5% entrada digital 2milones Termina piblica
0.5 6° entrada digital 0.4 52 salida digital
0.6 7? entrada digital 0.5 6° salida digital
0.7 8? entrada digital 0.6 72 salida digital
2 milones Termioal piblica 3M Terminal pdblca
1.0 9?2 entrada digital 0.7 8? salida digital
1.1 10? entrada digital 1.0 9?2 salida digital
1.2 11.2 entrada digital 1.1 10? salida digital
1.3 12.2 entrada digital
1.4 13.2 entrada digital
1.5 142 entrada digital Educacion fsica cable de tera
ov Salida DCOV ov Entrada de CCOV
24V Salida DC24V 24V Entrada de 24V CC
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EtherCAT utiliza conectores IN y OUT

Conector RJ45 para EtherCAT

[ENTRADAJ/[SALIDA]
nombre |OgO Numero de pin contenido
Enviar/Recibir correos electronicos+ TX/RX+ 1 Conectar al pin 1 del objeto de comunicacién.
Envio y recepcion de correos electronicos - TX/RX' 2 Conectar al pin 2 del objeto de comunicacién.
Envio/recepcion de correos electronicos + RX/TX+ 3 Conectar al pin 3 del objeto de comunicacién.
No usado uno 4 Conectar al pin 4 del objeto de comunicacién.
No usado uno 5 Conectar al pin 5 del objeto de comunicacién.
Recibir/Enviar correos electronicos - RX/TX' 6 Conectar al pin 6 del objeto de comunicacién.
No usado uno 7 Conectar al pin 7 del objeto de comunicacién.
No usado uno 8 Conectar al pin 8 del objeto de comunicacién.
caparazén uno caparazén Conectar al blindaje del cable

De acuerdo con TIA/EIA-568, asegurese de utilizar un cable Ethernet industrial de par trenzado blindado (STP) adecuado de CAT5e o superior.
Consulte las especificaciones ETG (EtherCAT Technology Group).

Las funciones finales de los pines 1, 2, 3y 6 se determinan de acuerdo con AutoMDI/MDI-X.
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2.2.3 Descripcién de la luz indicadora

Funcién Estado del LED

Después del encendido, las luces LED estan en el estado de inicializacion. EJECUTAR (La luz verde parpadea durante 1000 ms)

EJECUTAR (Luz verde): Encendido durante 200 ms, Apagado durante 200 ms, Encendido durante 200 ms, Apagado durante 2000 ms

Error de verificacién del chip

RUN (Luz roja): Apagado durante 2000 ms, Encendido durante 200 ms, Apagado durante 200 ms, Encendido durante 200 ms

El médulo entra en OP EJECUTAR (La luz verde parpadea durante 500 ms)

El médulo no entr6 en OP. EJECUTAR (La luz verde parpadea durante 1000 ms)

Se produjeron errores de comunicacion en el médulo de extensién (pérdida de paquetes, verfficacion)
La luz roja del ENLACE parpadea durante 500 ms

(Error, no hay respuesta)

Inicializacién del médulo de extension en curso Luz roja del ENLACE siempre encendida
Inicializacién del médulo de extensién completada Luz roja del ENLACE apagada
Hay médulos de extension Luz verde del ENLACE siempre encendida
Indicador de estado de la luz ECAT Estado del LED
INICIO Luz verde de ECAT apagada

PR E_O P La luz verde de la ECAT parpadea lentamente

OPCION SEGURA La luz verde de la ECAT parpadea levemente

O P La luz verde de ECAT siempre est4 encendida.

BOOTSTRA L uz verde de a ECAT parpadea répidamente

Funci6n de modo de actualizacién Estado del LED de actualizacién

10
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Estado de inicializacién del modo de actualizacién La luz verde RUN y la luz verde LINK parpadean durante 1000 ms.

Transferencia de archivo completada, actualizacién exitosa. La luz verde RUN y la luz verde LINK parpadean durante 1000 ms.

Se produjo un error en el encabezado del archivo durante la transmisién (extensién de archivq incorrecta).

RUN (luz roja) y LINK (luz roja) parpadean durante 100 ms.

(Error de tamafio)

Durante la transferencia de archivos La luz verde RUN y la luz verde LINK parpadean durante 100 ms.

Error en la transferencia de archivos (paquete perdido o error de verificacion)

RUN (luz roja) y LINK (luz roja) parpadean durante 100 ms.

error)
No se pudo cambiar del modo de actualizacién al modo de ejecucién La luz verde RUN y la luz verde LINK estan siempre encendidas.
Error de hardware RUN (luz roja) y LINK (luz roja siempre encendida)
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III. Guia de inicio rapido de Twincat

En este capitulo se utilizan EC2A-IM24 y TwinCAT como ejemplos para ilustrar cémo lograr los requisitos funcionales correspondientes.

3.1Uso del software Twincat

1) Tomando TwinCAT3 como ejemplo, copie el archivo XML correspondiente al directorio correspondiente "C:\TwinCAT\3.1\Config\lo\EtherCAT", como por ejemplo...

La imagen de abajo:

] . = | CATwinCAT\3.1\Config\lo\EtherCAT
=0 == =E

v » [EBHE » Win10 (C:) » TwinCAT » 31 » Config » lo » EtherCAT

£ EuEE 27
mEEA(E]
Sl . 2 EC2A IM24M 20231020.xml 2023/10/20 10:48 XML 37
2| Beckhoff ELM72x0txml 2022/2/14 21:.08 XML 78
o I_IMEL‘MTP |Z] Beckhoff ELXsoooexml 2022/2/14 21:08 HML 3085
i =] Beckhoff EL34xx.xml 2022/1/31 21:26 XML S
AR = Beckhoff ELM2100xml 2022/1/31 21:26 XML Trks
E R RiE 2| Beckhoff ELM37:00xml 2022/1/31 21:26 XML 7
i = Beckhoff EPSwocxml 2022/1/31 21:26 XML 208
=] Beckhoff EPP3w0ocxml 2022/1/31 21:26 KN 378
IEMEREE=E 12| Beckhoff ERSwotxml 2022/1/4 20:32 XML 30
=] Beckhoff ERGx0cxml 2022/1/4 20:32 XML 37
tEEI"HE |2 Beckhoff ERTxocxml 2022/1/4 20:32 HML 308
Winl e [ Beckhoff ERSxocxml 2022/1/4 20:32 XML 378

2) Haga clic derecho en el icono de TwinCAT en la esquina inferior derecha del escritorio, seleccione "SystemManager" para abrir el software TwinCAT, como se muestra en la imagen a continuacion:

&) About TwinCAT...

| TwinCAT XAE glcXasShell)

Tools L¢

22 Realtime Settin

Router L4

System s
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3) Tras abrir el software TwinCAT, cree un nuevo proyecto TwinCAT. Haga clic con el botén derecho en "Dispositivos de E/S" y seleccione "Escanear".

Laj La# |8 SEN |

EERmEnEEEEERE(Crl+)

Bl BEA%E “TwinCAT Project2” (1 NHE)

4 ol TwinCAT Project?
b @ SYSTEM
MOTION

Gl rLC

0 SAFETY

@ C++

ANALYTICS
4 /O

&’ Mappings

TexasShell

=

oo

FEONERI(W)... Ins
EIEIG)... Shift+Alt+A
Add New Folder...

Export EAP Config File

Sca

FARG(F Ctrl+V

wykos

Paste with

)

HINT: Not all types of devices can be found automatically

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

[¥Device 2 [EtherCaT]

[FHhERE [TwinCAT - Intel PCl Ethemet Adapter [21gab] 1

Ok

Select All
Unszelect All




- AMSAMOTION®
]

¥ R #

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

TwinCAT Syste ANAFET

QI Sean for baoxes
- <

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

System

Activate Free Bun

ANAFET

7) Haga clic en el cuadro correspondiente y vera TwinCAT en estado "OP" en "Online".NOTA:

Si Box1 no es EC2A-IM24, consulte la seccién

3.4 para obtener instrucciones sobre cémo actualizar la EEPROM.

Brr RS -1 x
@ o-a|p=
ERRES 2R (Ctrl+) P~

3] 2B Z TwinCAT Project1”(1 MIIE)
4 Gl TwinCAT Project1

b @l svsTEm
£ moTioN

PLC_prj

& SAFETY

[ c++

(& anaLvTics
- Vo

4 "% Devices

4 = Device 2 (EtherCAT)

2% Image
28 Image-Info
2 SyncUnits

B Outputs
3 .

3
b H Inputs.
b
4

C2A IM24MTP)
b L Dllnputs
b B DOOutputs
b @ WcState
b @ InfoData
&% Mappings

TwinCAT Projectl + X

General EtherCAT DC Process Data Pl Slots  Startup CoE - Online Diag History Online

State Machine

Current State:

Pre-Op Safe-Op
S Requested State:
Op Clear Error |
DLL Status
Port A: Carrier / Open
Port B: No Carrier / Closed

Port C: No Carrier / Closed

Po Neo Carrier / Closed

File Access over EtherCAT

Download... |

Upload...

iR
s
Bl

EEERIIE
paty

o @S0 | clear | %A+ IntelliSense -
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3.2 Instrucciones de operacion de E/S

3.2.1 Entrada digital

El valor del pardmetro de entrada predeterminado del EC2A-IM24 es 0. Si el canal de entrada del EC2A-IM24M tiene una entrada de nivel activo, puede ser...

TwinCAT "Entradas DI" Ver en "". Ver por posicién, haga clic en el extremo de entrada correspondiente.

No se detect6 ninguin nivel valido en la entrada.Introduzca el estado de visualizacién correspondiente

fa] BB TwinCAT Project1”(1 IHE) Value: 0
: 1 i j — "
:]g '25:11:01““ New Value: Force... Release | Wrie..
MOTION R
4 PLC Comment:
b [ picpy
[E sareTy
[l c++
& ananymics
i @io
4 %% Devices
4 =% Device 2 (EtherCAT)

:5 Image

¥ Image-Info

2 SyncUnits

b

b LD Inputs
b W Outputs
b
Y]

& InfoData
A Box 1 (EC2A IMZANTP) ]
4 [ Dllnputs
%! Digital Input ChO
# Digital Input Ch1
% Digital Input Ch2
# Digital Input Ch3
7| Digital Input Ch4
% Digital Input Ch5
% Digital Input Chg
% Digital Input Ch7
# Digital Input Ch8
# Digital Input Ch3

zz0| B S0 |C\ear | &5 + IntelliSense
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El terminal de entrada detecté un nivel activo.Introduzca el estado de visualizacién correspondiente

Vista byte por byte, la lista corresponde al byte bajo de la entrada chO al byte alto de la entrada ch13 de arriba a abajo, que son 14 bits.

I/O
F %% Devices

4 = Device 2 (EtherCAT)
’i', Image
*8 Image-Info
2 SyncUnits
= Inputs
B Outputs
& InfoData
A Box 1 (EC2A IM24MTP)
4 L1 Dinputs
' Dugital Input ChO
Digital Input Ch1
Digital Input Ch2
Digital Input Ch3
Digital Input Ch4
Digital Input Ch5
Digital Input Cht
Digital Input Ch7
Digital Input Ch8
Digital Input Ch9
Digital Input Ch10
Digital Input Ch11
Digital Input Ch12
Digital Input Ch13

E WV W OV W

LA ]

3.2.2 salida digital

La salida EC2A-IM24 es baja de forma predeterminada, con un valor de pardmetro de 0. Esto se puede cambiar mediante la manipulacién de bits: si el canal de salida EtherCAT-1O...

"DO OUTputs." requiere una salida de alto nivel escribiendo 1y una salida de bajo nivel escribiendo 0, como se muestra en el diagrama a continuacién, donde el primer canal tiene una salida.
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El terminal de salida emite un nivel altoEstado de visualizacién correspondiente

ioble Flags  Online

[ BB TwinCAT Project1"(1 AIE) Value: 1
4 o TwinCAT Projectl

b @ sysTEM
MOTION
PLC

b [ PLC prj

@ sareTY

E C++

ANALYTICS
4« FAwvo

4 "% Devices

4 == Device 2 (EtherCAT)
*8 Image

New Value: Force... Reldase Write...

Comment:

*® Image-info

2 SyncUnits

= Inputs

W Outputs

& InfoData

A Box 1 (EC2A_IM24MTP)
b [ Dlinputs

4 B DOOutpuL:

- Digital Output ChO
Digital Outpu
- Digital Qutput Ch2
- Digital Output Ch3
- Digital Output Ch4
- Digital Qutput Ch5
- Digital Output Ch6
- Digital Output Ch7
B Digital Qutput Ch8
- Digital Output Chg

[

Salida bit a bit: la lista, de arriba a abajo, corresponde al bit bajo de la salida ch0 y al bit alto de la salida ch0, lo que corresponde a 10 bits. El nivel bajo de salida predeterminado es 0y el nivel alto de salida es

1. Como se muestra en la figura a continuacion, si el valor de salida en el byte DO es, el primer canal tiene salida:
4« o
F] ‘ﬂ?g Devices

4 &3 Device 2 (EtherCAT)

+@
S+ Image

*® Image-Info

2 SyncUnits

L Inputs

B Outputs

B InfoData

A Box 1 (EC2A IM24MTP)

b [0 Dllnputs

4 [ DOOQutputs
E- Digital Output ChO
& Digital Output Chi
& Digital Output Ch2
&+ Digital Output Ch3
B+ Digital Cutput Chd
- Digital Output ChS
- Digital Output Ché
& Digital Output Ch7
E- Digital Output Cha
I+ Digital Output Ch9

b WcState

P InfoData

k Vv VO W
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3.3 Programacion y conexion sencillas del PLC de software TwinCAT

1) Después 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 de PLC.

] Solution TwinCAT Projectl’ (1 project)
¢ wll TwinCAT Projectl
b @l SYSTEM

O Add New Item...
O Add Existing ltem...

Add Project from Source Control...

Paste
Paste with Links

m REE_ N R s e

2) En la ventana emergente, ingrese el nombre del proyecto PLC (no se permiten caracteres chinos) y haga clic en Agregar para agregarlo.

\dd mhzm-rmmnm

4 Installed 'Snﬂh}:iElefault ': e Search Installed T
Templates =

= ﬂ Standard PLC Project Ple Templates 19 i"'I

I Oniine i Ereatg.a !".

m Empty PLC Project Plc Templates coning A TH

]
8
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3) Después de crear el proyecto PLC, abra PLC—POUS— MAIN

wearch u:!'.l,'-"l:-F orer (Ctrl+ P v . vAR

[ Solution TwinCAT Projectl’ (1 project) END VAR
4 ol TwinCAT Project] §
a gl svsTEM
¥ License
@ Real-Time
4 ﬁs Tasks 1|
(@ PlcTask
etz Routes
&l TcCOM Objects
k& MoTION
4 @ ric
4[] SampleProject
4 3] SampleProject Project
b [ External Types
b [ References
(3 DUTs
3 GVLs
4 [ POUs
] MAIN (PRG)
73 Vislie

4) Escribe un programa simple

FROGRAM MATN

©-d p-

Z VAR
BB (Ctrl ;) P~ 3 INL,INZ AT %I*: BOOL;
: : 4 e :
‘winCAT Project3” (1 -MNEE) = T AT o
E=1
Project3 :©  END VAR
EM 7 —
ION
atitledd = ¥ IF IN1=1 AND IN2=0 THEN
| Untitled4 Project : QUT1:=1;
3 External Types @ 3 ELSE
(5] References ‘_1 el
3 DUTs i it
C GVLs
Cd VISUs
] MAIN (PRG)
i PlcTask (PlcTask3)
25 Untitledd.tmc
Ul ntitladd Thetanra
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5) Activar configuracion

- | Release

Ctrl+:)

Project3” (1 -PEE)
3

34 Project

6) Conexion de variables

] B2 E TwinCAT Project1”(1 AIRH)
wll TWinCAT Projectl
b [l svsTEM

[ moTion

PLC prj
[ sareTy
& e+
ANALYTICS
110
4 ™ Devices
4 = Device 2 (EtherCAT)

22 Image-info
2 SyncUnits
| Inputs
& Outputs
@ InfoData
A Box 1 (EC2A IM24MTP)
b Diinputs
4 M DOOutputs

Ly v e

B - | TwinCAT Project3

-

TwinCAT RT (x64)

FROGRAM MRTN

CAT Project] # X

: VAR
3 IN1,INZ AT 3I*:
4 QUT1 AT 3Q*: B
5
& END VAR

= 1) IF IN1=1 AND I}
2 OUT1:=1;:

& Digital Output Ch0

Variable Flags Online
p-
Name: ‘ Digital Output Ch0 ‘
Type: ‘EIT ‘
Linked I |
Comment:
ADS Info: [Port: 11, 1Grp: 0x3040010, 10ffs: 0+C1000138, Len: 1 |
Full Name: | TIID" Device 2 (EtherCAT)"Box 1 (EC24 IM24MTP)"DOOutputsDigtal |

& Digital Output Ch1
& Digital Output Ch2
&> Digital Output Ch3
- Digital Output Chd
¢ Digital Output ChS
- Digital Output Ché
& Digital Output Ch7
B> Digital Output Cha
&/ Digital Output Chg

MALLL LU LAl LEICE . UALLd L

BN Attach Yariable OUT_GEH_DO (Dutput)

Search: I|

=

=TT

BEe bdalM madul=1

QB 386060.0, ' 0ORD [2.0] I

“Thiodule,
B AN module3
- MAIN. moduled

>

OE IEs0sZ 0 WORD (2]
> [B 385054.0,w0R 0]
> [B 385056.0,w0OR 0]

7 Show Vaniables

Ix

Only Unused

Exclude dizabled
Exrclude other Devices
Exclude zame Image
Show T aaltips

Sort by Address

Show Wariable Groups
Collapse last Level

i M s e R

w

how Wariable Types———
I~ Matching Tupe

[+ Matching Size
™ &l Types
™ amray Mode

i Dffsets

I Continuous
T | lonoe Gaps
I Shaow Di:\g

i~ Wariable Mame

arnneEnt
I~ /I Hand oer
[T /T Taked

Cancel I I Qk. I |

20
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7) Inicie sesién en el PLC y ejecltelo.

Bl TwinCAT Project! - Texaeshell(EER)
4R HEE WAV WEE)  4EBE) BlD)  TwinCAT  TwinSAFE  PLC EBUM) Scope IEBM &OMW) #EIH)
co |8\ G-2 @R K@ 9 - © - Release -] TwinCATRT (x64) - b KL - E
Build 4024.25 (Loaded ~ s @ @& | TwinCAT Projectl | <Local> ~| E PLCprj -1 - | > | & w2 i =

TwinCAT Project] & x

Qe o-al k-

Variable Flags Online

EEEEAREEEEECirl+) p-
3] BREAEE TwinCAT Project1”(1 AIRE) Name: ‘ Digital Output Cho ‘
4 Gl TwinCAT Project =
b (@ svsTEM Type: ‘ ‘
; Group ‘DDOuEputs ‘ Size: |cn ‘
Address: ‘39‘0 ‘ User ID: |0 ‘
Linked to... ‘MAIN outputl . PlcTask Outputs . PLC_pr Instance . PLC_prj ‘
ANALYTICS
“ 110 . Comment:
4 % Devices
4 =¥ Device 2 (EtherCAT)
2% Image
% |mage-Info
b 2 SyncUnits
b inputs
b T Outputs
b @ InfoData
4 A 8ox 1 (EC2A_IM24MTP) ADS Infor ‘Pmrt 11, 1Grp: 0x3040010, 10fs: 0xC1000138, Len: 1 ‘
b L Dlinputs

4 W DOOutputs.
i g:::::: z:z:t (C:ﬁ Full Name: ‘TIID"D?\HCE 2 (EtherCAT)“Box 1 (EC2A_IM24MTP)* DOOutputs* Digital \‘
> Digital Output Ch2
B> Digital Output Ch3
K+ Digital Output Chd
- Diaital Outout ChS

- | [ TWinCAT RT (x64) b .. - 5 -l meRE

-4 | TwinCAT Project3 =Local= Untitled1

TwinCAT Project3 MAIN [Online] & X

TwinCAT_Project3.Untitled1.MAIN

I

=
1 IF IN1EES-1 Anp INz@ES-0 THENW
oUTI e =1 ;

b

“ n |
=
= 1 IF IMEGEUEE-1 AND INZENEER-C THEH
= CUT1 N =1 -
= = ELSE
4 elapet TRUE §
=} ENMD IF
g [RETURM

21
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3.4 Instrucciones para la actualizacién de la EEPROM

Los nombres de los bloques no coinciden; haga clic en "Configuracién avanzada".

AnCAT Project] - TeXaeShell(BER)

EE)  WEN  WEP) £ME) BHAD)  TwinCAT  TwinSAFE  PLC  BIIA(M)  Scope
o|lE-a-& @)% @ |0 - | Release | TwinCAT RT 84) - P B v
4024.25 (Loaded - _ ¢ ||z e8| TwincaT projectt - <Locals mE

Si el nombre mostrado para la caja escaneada actualmente no coincide, puede solucionarlo reescribiendo la EEPROM, como se muestra en la imagen a continuacion. (Médulo de E/S actual...)

IEM s0m) =8H)

PLC_prj -1

TwinCAT Project] + X

-0~ 0| £]
@G- o-a|p General EtherCAT DC  Process Data Plc

Slots

Startup CoE - Online Diag History Online

SREEEER(Crl+) P~
5 E TwinCAT Project1”(1 TIE) Type: |EC2A7IM24MTP |
TwinCAT Project1 " s [
@ sverem Product/Revision: | 7 |
& voron atoneaddn [0 |
EtherCAT Addr: [J 2 Advanced Settings...
Id 0 £
& anavmics Previous Port: Master
= o
i L Devices
4 = Device 2 (EtherCAT)
2% Image
*B Image-info
b 2 SyncUnits
» Inputs
b B Outputs
> @ InfoData
> A Box 1 (EC2A_IM24MTP)
i & Mappings Name Online Type Size  »Add.. In/Out User.. Linked to
w71 PLC_prj Instance - Device 2 (EtherCAT) 1 £ Digital Input C... o A o 200 Tty 0
#1 Digital Input C... [} BIT 0.1 39.1 Input 0
#1 Digital Input C. 0 BIT 0.1 39.2 Input O
#1 Digital Input C... 0 BIT 0.1 39.3 Input 0
#1 Digital Input C... o BIT 0.1 39.4 Input 0
#! Digital Input C... [} BIT 0.1 39.5 Input 0
#1 Digital Input C... 0 BIT 0.1 39.6 Inpur 0
- Abra el menud "Smart View" a la izquierda y haga clic en "Escribir EEPROM".
= Localice el archivo correspondiente, haga doble clic en él o selecciénelo y haga clic en "Aceptar”.
Agvanced Setungs . e — I
= General Smart Yiew
-Behavior Config Data (ewaluated from ESC) Dewice Identity (hesx)
-Timeout Settings
e g E*PROM Size [204s -] Vender Id: 000000595
-Identification T —
FIT Type: [4 v] Froduct Code: Ox0000100Z
EMIMU f S c
- Init Commands Device Emulation (state machine emula Revison Ho. @ Oz 00000001
= Distributed Clock SEI / B / 1B HC Interface Serial Ho.: 0:00000000
-Assign s I-lC I:IBUSY DOpen Drain DBU’SY High Actiwe N— }
[T INT Open Drain  [CJINT High Active rodnct ReviEian,
- Latch
=~ ESC Access 32 Bit Interface WEEbh i
-E*PROM 4D Open Drain  [1WD High Active [Ccoe Csee  CIEoE EEL
Configured Stati B Trput: Latekh [ #oE
Enhanced Link C Eootstrap Configuration
iew Syme Signal Configuration Out Start/Length: lﬁ a
[T STHCO Open Drain [C]SYHCO Hish Active -
In Start/Length: o a
[#] 5YHCO Enabled [C1S¥HCO +o FOI IEQ
[T SYHC1 Open Drain [ SYHCL Hisgh Actiw . .
Standard Configuration
[] SYHC1 Enabled [C]s¥HC1 te FDI IRQ = ~
Out Start/Length: 0 a
Impulze Length (B 99. 340 = 73
In Start/Length: o o
[ #Write EPROM. .. | Read EFFROM... |
< | il | r
e [ ma |
= =

22
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Write EEPROM

Available EEFROM D escriptions: [ ] Show Hidden Devices | oK |
EA AMSAMOTION_EC = I
: Eﬂ AM_EC_MODULE elEEL
----- A EC2A IMZAMTRE (4115 / 1EF77477)
Lo EC24 IM24ME (4115 / 16843013)
E-5228 Beckhoff Autormnation GmbH & Co. KG
Browse. .. :

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

Este capitulo utiliza el AMSAMOTION EC2A-IM24 y el CODESYS de Huichuan PLC como ejemplos para demostrar cémo lograr las funciones correspondientes.

necesidad.

4.1 Uso del software InoProShop

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

@ mere O FELE
& TRTR.| %0 &
[ MrLcehiT = | | [ [ Acriz ik (sT) -
'q; ..... [ Acso1-0221-U0R0
e e | Eml ] [ Acsoz-0222-UoR0 %
HITH] Ly | ==SEy [ Acs11-0031-U0RD
T | (S (. [ Aca1x-0122-U0RD
= HmOTIER @ ..... [ AM401-CPU1508TN-C
= momies| | B | O[] - [ AM401-CPU160STR/TN
B || i [ AM402-CPU160STN-C

..... [ AM402-CPU160STR/TN
----- i
..... [ AMB00-CPU1B0STR/TN
..... [ Ams10-CPU1G0STP

..... [ AP701-0021-UDRD 1HAA

..... [ Ap7ox W ZPERS485

..... [ copESYs SoftMotion RTE V3 W 1FECAN: STHCANOpenEsROCANLI ke / MG, FabBASE
..... [] copEsYs Softmotion RTE V3 x64 B3 Ak

..... [ copesYs SoftMotion Win V3 W O1GRLIR: 1RESTHMODBUS-TCRE/ Makthil, B SEea
..... [] copEsYs SoftMation Win V3 x64 Mt

----- [ Inovance_Windows_RTE_X&4 W 1PEEtherCATEEE . BRFCHRENIET . BRAEFFIZE-Ether CAT I35,
..... [ Pitchbrive B4 4P0E (APMES ST 3

B AREEEERN (FMSEERA ) - IEERRL (Rl
iR ) - B R
W EEFEINE HIETE2NE. 20 7T E 460K

ERRON: Fagl
B L) b;\;Badcﬁﬁ\bommenE = B

Lo [ ma | P




- AMSAMOTION®
]

¥ R #

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 conexion es normal

TS

IP-Address:
localhost

Port
1217

BE > B X | f] EEEE W Neworkc [ ManTasc [ [5] Pou EREEE  p pcPre [ Gil ' Device x| @ Devic
B -
F [ Device (AM401-CPU1608TR/TN) BiRRE Pt - B -
Oy -
= mgEE = 5T .
B oz EHEER ‘ C
- Bl pcsmg -
= 1€} Application T @ . ®
@ e - [ZES
i seEs PeRE — T ® |
¥ pLc_PrG PRG) PLCAlE ERRE -
POU (PRG) Sl .
-8 nEme PR = gy Gatewsy-t aE: - oEEmm |
| pc_prG "~ B b
L8] pou REEE ooss
= ERERE s L
' SoftMotion General Axis Pool HE o 3
[l +iGH SPEED 10 (High Speed 10 Module) HEmE
H#RID: :
" 10F4 0004
Himi -
=R 3.5.11.10
) — B BRI -
Shenzhen Inavance
Technology
- T
| - o | KX - BE -
g '=.|' =5
1 - ; :
-
| -
| SR
[ | - ol
: & .

T

v [0058] CEENRD)

AM401-CPU1608TN

5t
0058

BtrID: :
10F4 0004

Stk
4102

BT

chenzhen Inovance Technology

BTk
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.

#E

> 3 X[ o

S EoEE

=] Device (AM401-CPU1608TR/T)

J EtherCATH 52
- Bouz
- Bl pcEsg
'-ﬁllppﬁcatinn
o
0 s
- ¥ pCPRaPRG)
18 poura)
- @ rsme
=8 MainTask
@ pLcpre
- B
RERERE
‘% SoftMotion General Axis Pocl

I HIGH_SPEED_IO (High Speed 10 Module)
] ETHERCAT (EtherCAT Master SoftMation)

B |EEH Bl B

DB [ s | @ SAEDSTH

SAGSDUf [f BARCTYH | Mk &% 80

[ ncers [ onu

' pevee

%

T lodaus ~H T It
B 5 3 :
| | CiHopen i FCANLind Fub [ CANLink Mg
YEthernet
[ TModbusTCP FoE [ Modbus I M [ielzec Fif
EtherCAT

V] EtherCAT Fif
JEdiNet /TP

[]EtherNet/IPFaf  [7]EtherNqe/IPMah

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

) « B » H#EILI0 EC » ECZ2A -IM24MTP » 20231020 » Transistor ~ (] =" "Transistor”
FrEEigse =z -
AT Projec™ =% . P a=E" sem S
B I = EC2A_IM24M_20231020.xml 2023/10/20 10:48 KL 3 794 KB I
TiEE
£
EHEZ=E
0(cy
(D)
(Ex)
(F)
e
ST{EE(N):

v| |EtherCAT XML Filef

FIFO)




- AMSAMOTION®
]

¥ R #

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 |
=g AaEw = = =
E;ﬂ (7 Devies (AM401-CPU1608TR/TN) BiERE R PE - B8 -
Q EEisef Jor] _
B PERES o g
-8 ethercaTiize H{ARE f
By cputnze | - -
=80 ncizie b ., @ : @
= 3 Application e Feg%
- i Emes ~]  [moos.0ocs.cos0] GEEh) -]
iR PLC_PRG (PRE) PLE shell IP-Address: BEER:
- @ smE Iocalhost AM401-CPU1608TN
=g ETHERCAT PR Port: Bt
-] ETHERCAT.EtherCAT Task e 217 0000.0DC.0050
=g MainTask B{RD:
&) pLc PR AR 10F4 D004
R=f f—
'3 SoftMotion General Axis Pool HaE e
[l HIcH_SPEED IO (High Speed 10 Module) e Emﬁgﬁ;mm S iniioay

Ethemet_4 (Fibernet)
(B8] ETHERCAT (EtherCAT Master SoftMation)

B
35.11.10

o FEERNEE
I wEE  EEEE
I
I
i O8==R
0
AEEE piRdE (B [ i W

27
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5) Después de escanear el dispositivo, haga clic en "Copiar dispositivo escaneado".

AEERE
e SEEn
[ - ECZA_TMZ4MTF ECEA_THE4MTE
S OSTER
= 1B | EmiEEE |

6) La asignacion de E/S correspondiente se puede cambiar en la seccién EtherCAT.

BB > 3 x| B mcrre [P networkc |8y tHardnareConfiguraton [ emmeReAT [ Devie V[ EceA_m2amTe x|
@ggijiwm{wmmm E) B g STAE - KIOEEFNFE., H#3H
© i SR COCRE) == wel  EE W ER RME 28
- P " Digital Output Ch)~ %QXL0  BIT Digital Output Cho
A erercatinze BehE#(sDoRE) ] Digital Qutput Ch1 ~ %QX11  BIT Digital Qutput Ch1
@ crufe i Digital Output Ch2 ~ %Q¥1.2  BIT Digital Output Ch2
- Bl ecEs REE ] Digital Qutput Ch3 ~ %QX13  BIT Digital Output Ch3
= b Application ] "9 Digital Qutput Ch4 %QXL4  BIT Digital Output Ch4
i EzEs "y Digital Qutput Ch5 ~ %QX1.5  BIT Digital Qutput Chs
- @ PLC_PRG {FRG) T CoE "% Digital Output Ché~ %QX1.6  BIT Digital Output Ché
- (@ nEmE [ ) Digita| Output Ch7 ~ %QXL7  BIT Digital Qutput Ch7
=8 ETHERCAT EthercAT YOS -9 Digitz| Output Ch8 ~ %QX2.0  BIT Digtal Output Chg
@) ETHERCAT.EtherCAT Task EthercAT EGHE: -9 Digitsl Output Ch9~ %QX2.1  BIT Digital Output Chd
=-g8 MairTask h ] Digital Tnput ChO %20 BT Digital Input ChO
L pcpRG brsi o ] DigitalInput Ch1~ %I2.1  BIT Digital Input Ch1
HEERE b ] Digital Input Ch2 %22 BT Digital Tnput Ch2
"3 SoftMotion General Axis Pool = S ] Digital Input Ch3~ %Di2.3  BIT Digital Input Ch3
~ [l ti6H_SPEED 1O (High Speed 10 Modue) o | Digital Input Ch4 %24 BIT Digital Input Ch4
= EI ETHERCAT (EtherCAT Master SoftMotion) - [ ] Digital Input Chs %IX2.5 BIT Digital Input Ch3
[ Ecza_mz4vTe (EC2A_IM24MTR) * Digtzl Input Ch6 %026 BIT Digital Input Ché
* Digtsl Input Ch7 %027 BIT Digital Input Ch7
* Digtsl Input Ch8~ %D3.0  BIT Digital Input Chg
* Digtsl Input Ch9~ %D3.1  BIT Digital Input Ch3
* Digtsl Input Ch10 %D3.2  BIT Digtal Input Ch10
= ] Digtal Input Ch1l  %DZ.3  BIT Digtel Input Chi
] Digtal Input Ch12  %D3.4  BIT Digital Input Ch12
£ ) Digtsl Input 13 %D(3.5  BIT Digital Input Ch13

28
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7) Una vez completado el mapeo, se puede escribir en el proyecto PLC.

Sl MR AR LT MR L& RERY LTT R TR

FH &S I =

> 4 X
WO -
= [ Device (AM401-CPU1508TR/T)
-9 g
- o PR
By ethercai o
B ounze
- [0 ric B
B ﬁ Application
@
D s
[ pLc_PrG (PRE)
~[E] pou RG)
=@ nrmE "

2 MainTask 1 BYTE_AS BIT_0(

= Do T 5

4.2 Instrucciones de funcionamiento de I0

4.2.1Entrada digital

El valor predeterminado del pardmetro de entrada EtherCAT-1O es FALSO. Si el nivel vélido del canal de entrada EtherCAT-IO se muestra en la matriz actual...

Si muestra VERDADERO, puedes comprobarlo en "Mapeo de E/S EtherCAT".

O R | dizsmroonz) =B B BE wE O2E KAE 25 B
-9 RS | = ] Digital Qutput 0 %QXL0  BIT Digital Output Cho
Ay eercariize BhEdisooRE) "% Digital OutputCh1  %QXL1  BIT Digital Output Ch1
’[# cPutEe T Digital Qutput Ch2 ~ %QX1.2  BIT Digital Qutput Ch2
- Bl pLoiBig mE " Digital QutputCh3  %QXL3  BIT Digital Cutput Ch3
=€} Application o "y Digital Output Ch4 ~ %QXL4  BIT Digitzl Qutput Ch4
i) Fes "$ Digital Output Ch5 %QXL5  BIT Digital Output Ch5
] PLc_Pra (PRG) TR CoE "9 Digitsl Output Che~ %QXLE  BIT Digital utput Ché
- @ rEmE "y Digial QutputCh7  %QXL7  BIT Digital Output Ch7
=g ETHERCAT EtherCAT OB . ] Digital Output Ch8 ~ %QX2.0  BIT Digita! Output Chd
@ ETHERCAT.EtherCAT Task EtherCAT EGH& il Digital Qutput Chg “%RQX21 BT Digital Qutput Ch9
= @ MainTask L] Digital Input ChO %Di2.0 BIT Digital Input Ch0)
& pic_prG b % Digital Input Ch1 %21 BT Digital Input Ch1
[ BEERE i % Digital Input Ch2 %22 BT Digital Tnput Ch2
"4 SoftMation General Axis Paal | 58 L] Digital Input Ch3 %23 BIT Digital Input Ch3
l HIGH_SPEED_IO (High Speed IO Madule) L B Digital Input Ch4 %IN2.4 BIT Digital Input Ch4
= |§ ETHERCAT (EtherCAT Master SoftMotion) * Digital Input ChS %lX2.5 BIT Digital Input ChS
[ Ec2a_mM244TR EC2A_IM24MTR) ] Digital Input Ché~ %IX2.6  BIT Digital Input Ché
* Digital Input Ch7 ~ %[2.7  BIT Digital Inpuit Ch7
=] Digital Input Chg %IX3.0 BIT Digital Input Chg
k] DigitalInputCh3  %[3.1  BIT Digital Input Ch8
* Digital Input Ch10  %[x3.2  BIT Digital Input Ch10
% Digital Input Ch1l %IN3.3 BIT Digital Input Ch11
-y Digital Input Ch12  %I¥3.4  BIT Digital Input Ch12
“ Digital Input Ch13  %Ix3.5  BIT Digital Input Ch13
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4.2.2salida digital

La salida EtherCAT-10 es baja por defecto, con un valor de pardmetro FALSO. Si el canal de salida EtherCAT-IO...
En la configuracién de "Mapeo de E/S EtherCAT", para generar un nivel alto, escriba VERDADERO en el valor de preparacién; para generar un nivel bajo, escriba...

FALSO, luego haga clic en Escribir en el menu Depurar.

¢ o [ [ IR B0 s
o g 1 b B8 ol %) aNE |18
m Bl shift+F8
— SRR Chl+F5 ; 1
| sl k Configuration ''[] AMX_EC2_1016T x|
] FRE.
g =— =
11-CPU160 BRI, B #a Smra
=) Fa =E el EE il E-Sii EHAE ZEiE  EEE 20
EEFRERCT - DOo[o..15] %OX1.0  BIT
BRERS T DO[0..15] %Qxll1  BIT
-
it = - K@ DO[0..15] %OX1.2 BIT
e | DO[0..15] %OX1.3 BIT
BEA Fg ,(
fIl S . o ] DO[0..15] %OX14  BIT
Shift+F10
B " Y | e DO[0..15] %QXL5  BIT
3) IETRPTL - DO[0..15] %QX1LE  BIT
WET—FEE " Do[o..15] %QXL7  BIT
T v BREEER " DO[0..15] %QX2.0  BIT
chT.Eme =5 Culies e ] DO[D..15] %QX2.1  BIT
: L3
- I F7 K@ DO[0..15] WOK2.2 BIT
; : DO[0.. 1 %QX2.3  BIT
i o M | SR o
| Ais Poal| B IR DoM.. 151 i A SEEHTE: B2 (SEESL A
) (E#I0f Core Dump 13 e
dbusTCPH i L =g -t R =i
AT Masterl Check Memorv for Active Apolication £ vo
4.2.3 Funcion de filtrado de entrada y retencién de salida
1) Habilite la funcién de filtrado de entrada y retencién de salida configurando los pardametros de inicio.
v ® X|| [ mcere [P0 networkconfraton W rerdware Confguwaton | () ErveRcar | [ vewee (i tcoa_mzamte x
v =i [®3m | s cwp @ miss o mrss THeweo) musETHe0) [BTRkSY
ce (AM401-CPU 1608TP/TI)
IEEIZER IR (FDORE) 7 &I F=3 sk E GKE EFrE HEEL EHERHT T  HE
SHEATE
B ethercatiize BEhE i (s00RE)
K crutnize
Somm s
ﬁ Application Eree]
i) e :
¥ pLC_PRG (PRG) 748 CoE
- 4 ramE
= & Envercar EtherCaT IfoRLEd
P 8] ETHERCAT EtherCAT Task EtherCAT EGHS:
=- g8 MainTask i
] PLC_PRG Brukd
S s
SoftMotion General Axis Pool ER
HIGH_SPEED_IO {High Speed 10 Module)
ZTHERCAT (EtherCAT Master SoftMotion)
H EC2a_1M2aMTR (EC24_IM24MTF)




- AMSAMOTION®
]

¥ R #

=31 751

+ - 16#10F1:16£00
16#10F8: 16200
16#1C32: 16 #00
16#1C33: 16500
16#7000: 16200
16#8000: 16200

E=¥r = E i) Gz
Error Settings
Timestamp Object R ULIMNT

5M output parameter
SM input parameter
DOCutputs

Coupler Configuration

16+8001: 1600
1lex8002: 1600

DigitalOutputState
DigitalInputFiltering

HiH RIS IhE
BINIERIDE

16=F030: 1600
+- 16FF050: 1600

Configured Module Ident List
Dectected Module Ident List

H=F

ZF=35|: 16% iU
FHE|: 162 0
[ ==ihid

[1="¢hR

2) Funcién de retencién de salida

ONo mantenido: Todas las salidas son FALSAS

1. Mantener: el estado de salida permanece igual que antes de que se desconectara la comunicacion.

PD: Los requisitos de retencién de salida varian segin la situacién, por lo que el estado de cada punto debe modificarse manualmente. Todos los puntos tienen un valor predeterminado de 0.

3) Funcién de filtrado de entrada

=3l F=F=5I =R == E-=iall e
+ 16F10F 1: 16500 Error Settings
e 16F10F8: 16500 Timestamp Object R LILIMNT
Fo 16%1C32: 16200 SM output parameter
- 16F1C33: 1600 SM input parameter
1657000 16500 DOCutputs
E 16 #3000 1600 Coupler Configuration
+ 15300 1: 16500 DigitalOutputState
16 #8002: 16500 | DigitallnputFiltering
Loi1EEOL Sampling Mumbers R BYTE 1600 sl =
: 116202 Filtering Mumbers R BYTE 15200 i iEERGE
+- 16 #FF030: 1600 Configured Module Ident List
+. 16#F050: 16=00 Dectected Module Ident List
=t
#=S|: 18 fatepE: 8
TE=3l:18% o 15: | o
[ ==150a
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4.3 Instrucciones para la actualizacién de la EEPROM

Cuando el PLC esté en ejecucion, 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).

= A _/'_EJ_ FLL_FRla I_m_ METWOrK LOoNmguranon |E Aaraware Lonnguranon | L'JJ_ EIRERLAL |_L'_l] uvevice i u] v
FaEi0 =
= [ Device [HEA] (AM401-CPU108TR/T) _ A WERE
~Q pEi - i [ mme | | aSHE |
_% %iﬁiﬂ?; HiFEE(FOOIRE ) el |G W |1§ﬁ |
e MRS : TEET : A =
: Q EtherCATH,32 EBEhE#(SDoIRE) — B s |1§T‘I |
B ceutze i
: mge THEIR
B pLc 238 -
- = O Application [E7] |« A —
i) EeEs | B | | b
4
: %:;;E;PRG) B E2PROM{EL]
a o | Beprom.. | [ 3% EzPROM..
= & ETHERCAT k2 == |
- B ETHERCAT.EtherCAT Task ke JoBnst
= @ MairTask .
: 48 pLC_PRG EtherCAT EGHE
e T r m
%3 "M SoftMotion General Axis Pocl s
. HIGH_SPEED_IO {High Speed IO Module) . =g
= £ [M] ETHERCAT (EtherCAT Master SoftMotion) |
[ [ ecoa moavme Ecos m2ave) | o —
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V. Conexién a Huichuan H5U

Este capitulo utiliza la funcionalidad AutoShop de AMSAMOTION EC2A-IM24 y Huichuan H5U como ejemplo para demostrar las funciones correspondientes.

Demanda de energia.

5.1, AutorizacionUso del software oShop

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

B AutoShop Va82.4 = b¢

XA ZEV) PLICP) TRM #EIH)

Emmolyeel2clnalssRE]
¥ wlEHE = T R O B — [ <

©FRTE OushiTHE
TighE
T#E: ECH16016R_AFNL ) 1HSUE #EIst
iRrEE:  ECUSO1R MO IHSUZ I | ||
iR
TR
B

B/l’
GEENEH ( SEtherCATANA MR
S0 IR
st Eny =] o fﬁ’fﬁﬁnﬁﬁéi’ﬁmﬁ%ﬁﬁﬁ?ﬁ‘5?;’\
[} &?4:%&;%59[3“59%5” S58E Svabat RN I NTopens 1R

FModbusHIE R ¥

EEEHEn 2 x
WA &% (ERZ BB [ZREE T<® B

2) Haga clic en "Probar estado de comunicacin” para configurar los ajustes de comunicacion.

P |

‘WF(F) 8D Z2N) EYRN) nop B0 IAT) EOW) K —
@45 90/7Q 8488 BB IwL(9 ov7 52 3|
byolaiht- L HHE 0= | A1) 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.Cambie la direccién IP del dispositivo y haga clic.

Una prueba de conexién exitosa (consulte el paso 3 para ver la direccién IP del dispositivo encontrada) con el PLC dara como resultado la situacién que se muestra en la Figura 5.
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PLOAM =S
A, %2 Intel-82574 « | mE |

we@ D2 - 18 . T - 6 | | g
BEE: | | | eme

EHPAEES |

HEPLC

Frs  IPH EHEE iREER MACHE
* 1 192.168.1.66 H5U-AB 70-CA-4D-FF4B-02 |

AutoShop e 4

1 EEfE CEE

[ HEIPLCAFERET 0"

i |

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

BoelnalgsREREIDNE L@ 6K HE=E 8498
. 141 [ AE 3 st | O B R — | 4 1 || e ] |
I8EE B X &L [FEEEE

~ | IE8 1x
| I ECI16016R_ARID)IIHSUE |:| Ve
@ G FARER gz R EtherCAT Devices
Inovance Devices
Other Devices
- EtherNet/IP Devices
i3 g Tnovance Devices
Other Devices
158
5 EFBEES
b S e weRAliE
iezEiEY
pEEiES
s PEEEE HRNBiES
HEES
s BfEES
T WS ReCATU AL
MCZ(CanOpen)
HCHRIZ (RO
7 g MRS
S
Rifdes
o Hif
C I 5
= EtherCAT FEC
-~ COMO - '
2. CAN(CANLnk) g ([Eeckerd
LAkA
18 eterae A R
gL [Eh=sty
(F 2t §ze=t]
L ey v || BT RS
< >
7 3| 4| Gl MAIN /x|




AMSAMOTION®

¥ R #

5) Seleccione Ethere CAT, elija escaneo automatico, haga clic en iniciar escaneo y, después de escanear el dispositivo, seleccione actualizar configuracién.

[MAIN]

P ERO) TEM SO0W ®WEH)

| = su8E == #RAQ Lo

IEEEEIEETE [@ Qe = [BE] IDEww|@ o= ] [&[af o]
| 1051+ it 0 L [ isl tel [ €3 1al el | K [FEmrwmeia | |
Te== T BT e ~| TRm 5
(& 8 ECIGOTGR ATEDI IH5UE S
e e e FIAEERT EtherCAT Devices
Fgs PR
bodsgd PAEREYE
21 PRI
1250 FIERT
I FER 1 Gi#Ether CAT ¥ElEETNISRE
xsm T
-
Sreowo )
5 CAN(CANLink) Ry PaER
[Nesc ]
11 EderNeyip .
Py P
IR PEEER
g1z FEEES
s En N
= 5| Al B man ]
Bzhiaim
Fs ELTENtel s Fs FAHE M LT Al ==}
2. RN
| Fiadads | | EReEE B

Es

SiarMablE

=01 41m

ES  EMaERE
t EC2A_IM24MTP o

3LAERHHFNIRSE, SEEHEE

BlE EE

FEEE
TR IEAE
SR

BT

FrigtadE
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6) Al hacer clic en el dispositivo escaneado podra ver su configuracién y asignaciones de funciones de E/S, entre otras funciones.

. wnE L | I
- I EC116016R AT IHSUEEERL (H5U-A8] = e =7 —

b-4F somas o Z o Digital Output ChD B00L

ek 2 it 2 Digital Output Chl BOOL

_ % miz Digital Output Ch2 BOOL

R Z s . Digital Output Ch3 BOOL

2 1014 . Digital Output Chd BOOL

e Z s Digital Output ChS BOOL.

o % e . Digital Output Ché BOOL

i Z 17 Digital Output Ch7 BOAL

" Z s . Digital Dutput Cha BOOL

=8 2 s ) Digital Output Cha BOOL

- Z g1 Digital Input ChO EOOL.

¢ i . Digitsl Input Chi BOOL

% 1z Digital Tnput Ch? BOAL

Z . Digital Input Ch3 BOOL

< mite Digital Input Chd BOOL

Z _Imiis Digital Input ChS EOOL

S _Imi_te . Digital Input Ché BOOL.

Z T Digital Tnput ChT BOOL.

-z CAN(CANLink) Z _mits . Digitsl Input Che BOOL

B 2 101 19 ] Digital Trput Ci9 BOOL

m HfeayP % Imizo . Digital Input ChiD BOOL

2 2t . Digital Ingut Chil BOOL

Z 12z Digital Input Chi2 BODL.

2 i . Digitsl Ingut Chi3 BOOL

7) Una vez completado el mapeo, se puede escribir en el proyecto PLC.

HEN(H)

‘IXMEFJ REE BE(V) ®©FEL PICP) BED) TREM H0Wm)

EEER XEE 2 TasaBE] DI AR RG]
|[HEE+ v &5 oL AR AF ] Ak Ao st 1 f— 1 #X1 ||| ] |
IEsE 3 x FelEL PRETE
=/ ECI16016R AR IHSUESESIAR [HSU-A8) 16 JDL[ 2SET
g2 PlEEIE
24 MB013 —_—
g3 AEEIE
Felgga e
fedsEs PEEEIE
T PEETIE
(T PR
Pl | o
£ EtherCAT
Loffl] EC2A IM24MmTR .
. ) FEEEE
2. CANICANLink)
@ LA s
{1 EtherNet/iP b BERER
-5 TRuREE
MAIN a1 P
=RSIR=
SRR
Trace g1z FAEEIE
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5.2 Instrucciones de funcionamiento de I0

5.2.1 Entrada digital

El valor predeterminado del pardmetro para la entrada EtherCAT-IO es 0x0. Si el nivel valido del canal de entrada EtherCAT-IO se introduce en la matriz actual, se mostrara...

0X1 se puede ver en "Mapeo de E/S EtherCAT".

EEEn A - R E
=-[Hl ECI16016R AFTL IIHSURSEENRR [H5U-A8] : =g e o “iiE

? g ijﬂ;ﬁi . & I : Digitsl Output Ch) BOOL a0

: iﬁ;!;zt AR & it Digital Output Chi BOOL [x01)

E sore= —— T Iz Digital Output Ch2 BOOL Ko

e : Digital Output Ch3 BOOL a0

Z 1o s : Digital Output Chd BOOL X0

o % s Digital Output Chs BOOL oxo

" e 2 Digital Output Ché BOOL %o

i R : Digitsl Output Ch7 BOOL 0

% s Digital Output Che EOOL (]

A T I Digital Output Ch9 BOOL X0

. s & el 2 Digital Input Chi BOOL a0

% I Digital Input Chi BOOL 0]

% 112 Digital Input Chz BOOL 0xo

S IR i Digital Input Ch BOOL X0

& I 14 2 Digital Input Ch4 BOOL 0x0

% 115 Digital Input ChS EOOL 0xo

E Iate Digital Input Ché BOOL X0

i & _mir : Digitsl Input Chi BOOL 0

= CAN(CANLink) % _mias Digital Input Ch3 EOOL o¥n

® LA % _tai_ts Digital Input Ch9 BOOL oo

2 9 e & Iz i Digital Input ChlD BOOL %o

e % _Iqi 2zt 3 Digital Input Chil BOOL [

=YEES % 1z Digital Input Ch12 BOOL 0xo

TUHERR e -] Digital Tnput Chi3 BOOL %0
Trace

5.2.2 Salida digital
La salida EtherCAT-IO es baja por defecto, con un valor de parametro de 0x0. Si el canal de salida EtherCAT-IO...
En la configuracion de "Mapeo de E/S EtherCAT", se requiere una salida de alto nivel (haciendo doble clic en el punto correspondiente para forzar el componente a ENCENDIDO) y se requiere una salida de bajo nivel.

Ping significa APAGADO forzado.

S Ak 1 TR S 11 s . - - —
i % 1o Digital Output ChO BOOL. oxn
iR =

o auL Digital Output Chi BO0L. ox0
- S a2 i Digital Output Ch2 BOOL o0
EhE :
% 103 Digital Output Ch3 BOOL. oxa
F Im4 Digital Dutput Chi B00L or0
BEE
& 1a5 i Digital Output CHE BOOL oxo
B Z 6 Digital Output Ché BOOL. ox
T/OHTRERLA 51
& a7 Digital Output Ch7 BOOL oxa
e i
% 1ms o
i fudtmiE
z
s S s -
= a1 s J
% a1z 3EHION/CFFBY:.
& mii3
& _Tai_l4 _
% 1ais R
@ EtherCaT 5 e I <]
L JEC2A IM24MTP & 10116
& como & a7 iR sppmy o] RREEEG s o
2 CAN(CANLink) % a1is s
© LR ket E: [l ] = ]
A « 10119
@ EtherNet/IP =
& 1m0 XA
% Iz
= Imee Digital Input Chiz BOOL oo
% 1 Digitel Input Chi3 H00L. 0]
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5.2.3 Funcién de filtrado de entrada y retencién de salida

1) Funcién de retencién de salida

ONo mantenido: Todas las salidas son FALSAS

1Mantener salida: el estado de salida permanece igual que antes de perderse la comunicacion.

PD: Los requisitos de retencién de salida varian en diferentes situaciones, por lo que el estado de cada punto debe cambiarse manualmente.

% [ || Q]S &lmE] 1@ 6| RIREES| 2] 4] 0| @
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SBR 001 % jemiciziieso0 SH ontput parameter USTHT
7'IN] 001 =] 4 1e8ic3a:ek00 S input t USTHT
5] input paremeter
FEam £l D0Dutputs
= EHIFC) 1647000 16400 D USTHT =
bl #_ 1645000: 16800 Coupler Configuration VSINT
G0 7 ge#s00i:ise00  DigitalDutputState VSTHT I
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z%ﬂﬁem 1612 Digi talOutputStated? M BOOL e
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= EtherCAT 16:4 DigitalDutputStated Y BOOL
H-m 165 Digi talOutputStateds Y BOOL
o 1] e i v
5 CAN(CANLink)
) bR £ DigitalOutputStatenl
[ EtherNey/ip
F3|: 16¢ 8001 EE: 1
(- Ex—
WWE

2) Funcién de filtrado de entrada

| &) < |m

i

ENRE

Mpgrgss [+-8H2TysE

BEhEE

il

T/OH AR

5 CAN(CANLink)
G Bk
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#3 FEs E=t 8 fUEE
164FO30: 16400 Clear slot cfs 0xF030 entry i 8
RE
F3:FE3 E=Ld i 2 ShAE
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4 1e#1C32:16800 SN output parameter USTHT
4 1e#1C33:16800 SN input parameter USTHT
4 147000016400 D00utputs USTHT
' ig#a000-16#00  Coupler Configuration USTHT
2 \g#go01: 16400 DieltalOutputState YSINT
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VI. Conexidn del Xinje XDH-60T4-E

Esta seccién utiliza el software AMSAMOTION EC2A-IM24 y Xinje XDPPRO como ejemplos para ilustrar cémo lograr los requisitos funcionales correspondientes.

6.1 Uso del software Xinje XDPPRO

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

[0 =mm ceE T aa — %
TE  EEE  EREAG DRV PICEEE)  PICERC)  WEO) S wEe)

O E X DR emnTHg@ 0 40E TR IER-
t 1% "w e H-
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e
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2) Haga clic en Configuracién de parametros de comunicacion
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3) Haga clic en Ether CAT Master

XiHF REE FEEAS) BV PLGEEP) PLGEEC ERO) &OW) #EH)
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R R ar e e 1] o o ama o — 3 |k Ty Ry B..E.B@Q i
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4) Importe el archivo XML del dispositivo y agregue...

Ethercat& 8RS

M £
[# AMEANTION
- AMSIOTION_EC_IO
[ KINJE ELECTRDNICS, THCY
[-YINJE ELECT Oy, %“
(3 EC-HHD0-CONN &+ 14°3
-EX-1100

BIXMLIZ 4

ST

BmE | SemE mEam | mE5\ | wE [ @wE | mE

5) Equipo de escaneo

s
FLC Master

Mg

4. [RLITE
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6) Una vez instalado el dispositivo, haga clic en "Escritura de configuracién y activacién" para poner el dispositivo en estado OP.

=i W £FOIHME Ashed 108§ COE-Online ESCEIEER

ES

ELE s hor {RIEATE (ns) - @ien0TEo0 THECAREHE:

Mk ME{ 1 O TREEERIAE: |10 Module Y
[|_—stationTn:0 Ecos_msmTE |

e

brvs

DR

s
e

HHRERE

HA0IRE

EiEgEgEHEAOP

N~ 7

‘omE semE | mEww | (mEE | [ wE | [ we || w

6.2 Instrucciones de operacion de E/S

1) Verifique la direccién correspondiente en el mapeo de E/S del dispositivo y modifiquela.

HiE =i LEHEAHE mahes IOMS] coE-Online ESCETEER

Fih it B

FIE Haster £3: 783 &H o s ok #iE
—#x7000:01  Digital Output ChO L0000 BOOL 1 N

M3 | #7000 02 Digital Output Chi HM10001 BOOL 1 o

—StationlD:0 EC2A_THR4NTE | #x7000:03  Digital Output Ch2 000z BOOL 1 N
| #x7000:04  Digital Output Ch3 HIL0003 BOOL 1 N
| #x7000:05  Digital Output Che HIL0004 BOOL 1 N
| #x7000:06  Digital Output CHS HRL000S FOOL 1 on
| #x7000:07  Digital Output Che HIL000& BOOL 1 N
| #x7000:08  Digital Output Ch7 L0007 BOOL 1 N
| #x7000:08  Digital Output ChS HHL0008 BOOL 1 on
| #x7000:04  Digital Output Cho L0009 FOOL 1 N
| #x6000:01  Digital Tnput ChO L0010 BOOL 1 OFF
| #:6000:02  Digital Tnput Chi HM0011 BOOL 1 OFF
| #x6000:03  Digital Tnput Ch2 001z BOOL 1 OFF
| #x6000:04  Digital Tnput Ch3 L0013 BOOL 1 OFF
| #x6000:05  Digital Tnput Chd HML0014 FOOL 1 OFF
| #x6000:06  Digital Input ChS mioois BOOL 1 OFF
| #x6000:07  Digital Tnput Ché L0016 BOOL 1 OFF
| #x6000:08  Digital Tnput Ch7 HIL0017 BOOL 1 OFF
| #x6000:08  Digital Tnput Ch8 0018 BOOL 1 OFF
| #x6000:04  Digital Input Cho L] BOOL 1 OFF
| #x6000:0B  Digital Input Chi0 HML0020 BOOL 1 OFF
| #:6000:0C  Digital Tnput Chil Mmooz rOOL 1 OFF
L #0000 Tia i 4n] Tewad Ch1% WM YR ROOT 1 N¥E

‘oms | | summ | mEsm | mES) || W mH
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PD: Los PLC Xinje no pueden reiniciar automaticamente las estaciones esclavas, por lo que debe configurarlos manualmente para ingresar al estado operativo.

EI PLC Xinje no se puede configurar para usar la estacién maestra con el temporizador de vigilancia. Este producto requiere que el temporizador de vigilancia esté habilitado para las funciones de filtrado de entrada y retencién de salida, por lo que no es posible conectarlo al PLC Xinje.

Utilice la funcionalidad de filtrado de entrada y retencién de salida.
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VIIL Instrucciones de conexién del médulo de extension

7.1 Instrucciones de configuracién del médulo

Este producto admite 5 médulos de expansion.

El médulo de extensién de escaneo corporal tiene un tiempo de ciclo de 1 ms.

Nombre del producto Tasa de de con PLC Ciclo de escaneo de bus Numero de médulos de expansién Observacién
Admite un total de 5 médulos de extensién. El rojo indica valores numéricos.
EC2A 100 millones <100 metros 3MS t|p0:108R, IO8T,AM1 0 El médulo azul es el médulo

AE8, AQ8, AMS, ARSG, AW4G, Médulo analégico

Los médulos se pueden combinar libremente.

E C2A 100 millones <100 metros 1 M S Sin médulos de extension

7.2 Instrucciones de uso del médulo

EMB-IO8TP/IO8R

Parametro especial de DIDO (nombre del indice)

Pardmetro de filtrado DI: Especifica el tiempo de filtrado de la entrada digital. Por ejemplo, si se introduce 10, el 75 % del tiempo serd alto durante 10 ms, lo que indica una entrada alta.

Si 10ms * 75% del tiempo es bajo, entonces se considera bajo.

Tipo de falla DO: Estado de salida de la cantidad del interruptor después de la interrupcién de la comunicacién. 0 indica un restablecimiento completo a 0, 1 indica el mantenimiento del estado actual.

estado.

EMB-AM10

Parametro especial AIAO (nombre del indice)
Desplazamiento de entrada de corriente Ch01~Ch04: Desplazamiento de entrada de corriente. Por ejemplo, al introducir 1000, la visualizacion de entrada aumentara en 1000.
Desplazamiento de entrada de voltaje Ch01~Ch04: Desplazamiento de entrada de voltaje. Por ejemplo, al introducir 1000, la visualizacién de entrada aumentara en 1000.
Desplazamiento de salida de voltaje Ch01~Ch02: Desplazamiento de salida de voltaje. Por ejemplo, si introduce 1000, la salida real serd 1000 (1 V).
Desplazamiento de salida de corriente Ch01~Ch02: Desplazamiento de salida de corriente. Por ejemplo, si introduce 1000, la salida real sera 1000 (1 mA).
Tipo AO Ch1~Ch2: Tipo de salida, 0 para modo de tensién, 1 para modo de corriente (requiere cambiar el interruptor DIP fisico a modo de corriente). Parametro de

filtro moévil: Parametro de filtro mévil, utilizado principalmente para suprimir la tasa de fluctuacién de la entrada analégica, con un valor maximo de 255.
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