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1. Descripcién general del producto

1.1 Introduccion del producto

La puerta de enlace PN1/2-CA-M02 es un mddulo de comunicacién CAN a PROFINET basado en la comunicacién CAN y Ethernet.

Conecte un dispositivo de interfaz con el protocolo de comunicacién CAN al bus PROFINET, convirtiendo el dispositivo CAN en un dispositivo esclavo en el bus PROFINET.

1.2 Especificaciones técnicas

- Adopta la comunicacién PROFINET en tiempo real (RT) estandar, conforme a: GB/T 25105-2014 "Especificacién de bus de campo de red de comunicacién industrial 10:
La especificacién PROFINET IO especifica una velocidad de interfaz de 100 Mbps.
- Interfaz CAN 2.0B estéandar, compatible con el modo 2.0A, admite 2 interfaces CAN, velocidad en baudios seleccionable 10K, 20K, 50K, 100K.

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

- Entrada/salida maxima PROFINET 512 bytes

El nimero maximo de entradas de mensajes CAN es 63 y el nimero maximo de salidas de mensajes CAN es 63.

El puerto de red admite la funcionalidad de conmutador, lo que permite la topologia de red en anillo (PN2-CA-M02).
Adopta un método de montaje en riel estandar DIN 35 para una facil instalacion.

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

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

1.3 Escenarios de aplicacién

El médulo PN1/2-CA-M02 tiene una amplia gama de aplicaciones, tales como: control de PLC, automatizacién industrial, automatizacién de edificios, sistemas POS, monitorizacion de energia, etc.
Sistemas de control de acceso para instalaciones médicas, sistemas de control de tiempo y asistencia, sistemas bancarios de autoservicio, monitoreo de centros de datos de telecomunicaciones, dispositivos de informacién, equipos de visualizacién de informacién LED, instrumentos de me

Equipos o sistemas como sistemas de monitoreo de fuerza.
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1. Especificaciones del producto

2.1 Parametros del producto

Parémetros del puerto de red

Tipo de interfaz

RJ45

Protocolo de comunicacién

Profinet

Modo de comunicacién

Modo RT

Ciclo minimo de comunicacion

Tms

Ancho de banda de comunicacién

100 Mbps

Numero de interfaces

PN1-CA-M02: 1 PN2-CA-M02: 2

Parametros CAN

Tipo de interfaz

CAN (bloques de terminales de grado industrial con paso de 5,08 mm)

velocidad en baudios

10k~1Mbps

Formato de comunicacién

CAN2.0A, CAN2.0B

Distancia de transmision

10 Kbps/5 Km ~ 1 Mbps/25 m

Nuamero de interfaces

2

Parametros de potencia

Voltaje de funcionamiento

DC 24 V; con proteccién contra polaridad inversa

Consumo de energia

2W~4W

Entorno de trabajo

Temperatura de funcionamiento

- 20°C~+60°C

Temperatura de almacenamiento

- 30°C~+70°C

otro

Método de instalacion

guia

tamafio
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2.3 Descripcién del terminal

Marcas terminales

Descripcién de la funcién

24 V+

Terminal positivo de la fuente de alimentacién de 12-28 V CC

oV

Terminal negativo de la fuente de alimentacion de 12-28 V CC

H1

Interfaz CAN 1 CAN-Alto

L1

Interfaz CAN 1 CAN-Bajo

R1

Cuando es necesario conectar una resistencia de terminacién de 120 ohmios, se deben cortocircuitar C1_Ry C1_H.

H2

Interfaz CAN 2 CAN-Alto

L2

Interfaz CAN 2 CAN-Low

R2

Cuando se requiere una resistencia de terminacién de 120 ohmios, C2_R y C2_H deben cortocircuitarse.

Tierra

Tierra del blindaje CAN GND

Dos marcadores

El botén n.° 1 es para actualizar; el botén n.° 2 es para realizar copias de seguridad.

Botén

Mantenga presionado (3-4 sequndos) para reiniciar el médulo.

2.4 Descripcién de la luz indicadora

Funciones del sistema

Estado del LED

Inicio del sistema

SYS: parpadeando; STATE: siempre apagado; ERR: siempre apagado

Comprobacién del sistema

SYS: Encendido constante; ESTADO: Parpadeando; ERR: Parpadeando (ESTADO ERR alterna entre parpadeos: 200 ms)

PROFINET no conectado

SYS: Siempre encendido; ESTADO: Parpadeando; ERR: Siempre apagado (Parpadeando: 1000ms)

Conexién PROFINET exitosa

SYS: Siempre encendido; ESTADO: Parpadeando; ERR: Siempre apagado (Parpadeando: 100 ms)

Busqueda de médulos

SYS: Siempre encendido; ESTADO: Parpadeando; ERR: Siempre apagado (Parpadeando: 100 ms 6 s)

Habilitar CAN1

CAN1: Siempre encendido

Habilitar CAN2

CAN2: Siempre encendido

Transmision y recepcion de datos CAN1

CAN1: Parpadeo (tiempo de parpadeo: 500 ms)

Transmision y recepcion de datos CAN2

CAN1: Parpadeo (tiempo de parpadeo: 500 ms)

Mal funcionamiento del dispositivo CAN

ERR: Parpadeo (Parpadeo: 500 ms)
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Funcién de modo de actualizacién Estado del LED de actualizacién
Estado de inicializacion del modo de actualizacién SYS: Parpadeando ESTADO: Siempre apagado ERR: Parpadeando CAN1: Siempre apagado CAN2: Parpadeando (1000ms)
Transferencia de archivo completada, actualizacion exitosa. SYS: Parpadeando ESTADO: Siempre apagado ERR: Parpadeando CAN1: Siempre apagado CAN2: Parpadeando (1000ms)

Se produjo un error en el encabezado del archivo durante la transmisipn SYS: Siempre apagado ESTADO: Parpadeo ERR: Siempre apagado CAN1: Parpadeo CAN2: Siempre apagado (1000 ms)

Durante la transferencia de archivos SYS: Parpadeando ESTADO: Siempre apagado ERR: Parpadeando CAN1: Siempre apagado CAN2: Parpadeando (100 ms)

Error en la transferencia de archivo. SYS: Siempre apagado STATE: Parpadeando ERR: Siempre apagado CAN1: Parpadeando CAN2: Siempre apagado (500ms)

No se pudo cambiar del modo de actualizacién al modo de ejecucién | SYS: Siempre encendido; STATE: Siempre apagado; ERR: Siempre encendido; CAN1: Siempre apagado; CAN2: Siempre encendido (100ms)

Error de hardware Todos: Chang Liang

Nota:

1. OtrosA excepcién de la corrientecondujoTodas las demas luces, Todo:todocondujolédmpara

III. Funciones del producto

3.1 Descripcién general funcional del PN1/2-CA-M02

LibroEl médulo PROFINET utiliza comunicacién en tiempo real (RT) y cumple con la norma GB/T 25105-2014 "Tipo de especificacién de bus de campo de red de comunicacién industrial”.

10: Especificacién PROFINET IO, velocidad de interfaz: 100 Mb/s. Interfaz CAN 2.0 B estandar, compatible con el modo 2.0 A, con velocidad en baudios de hasta 1 Mbps.

Después de configurar los nodos CAN en la estacién maestra PROFINET, el usuario actualiza los datos sondeando los nodos a través del médulo PN1/2-CA-MO02.
El tiempo de sondeo es ajustable y el modo de transmision del nodo de salida se puede configurar como sondeo automatico, transmision de cambio de datos, transmision de flanco ascendente de bit de control y recepcién.
Transmisién de respuesta de trama remota; el ID CAN se puede configurar como un ID estandar (11 bits) o un ID extendido (28 bits); los nodos de entrada/salida se pueden configurar con tramas estandary...

Marco remoto.

Los usuarios pueden controlar si CAN est4 conectado a la red de bus mediante bits de control y estado. Los bits de control habilitan cada nodo transmisor y los bits de estado habilitan los demas.

Puede indicar el cédigo de error actual y si el nodo de entrada ha recibido datos.

3.2 Modificar la direccién IP

La direccién IP de este médulo se puede modificar mediante software como TIA Portal/STEP 7, o mediante "Actualizacién de firmware dedicada de Aimox y modificacién de direccién IP".
Las "Herramientas de Configuracién" se pueden modificar. Los usuarios pueden conectar el médulo a un switch conectado a la computadora mediante un cable de red o directamente a la computadora para su uso normal.

Se puede utilizar la "Herramienta de configuracién IP y actualizacién de firmware dedicada de Aimox" para encontrar y obtener la direccién IP del médulo (la direccion IP de la computadora y la direccién IP del médulo no necesitan ser la misma).
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(Segmento de red). A continuacion, se detallan las instrucciones para modificar la direccién IP mediante la herramienta de actualizacién de firmware y configuracion de IP de Aimox.
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3.3 Funcionalidad de actualizacién

Antes de encender el médulo, apague el botén de actualizacion (interruptor DIP 1) hasta que todos los LED del médulo parpadeen répidamente; entonces el médulo habré ingresado al modo de actualizacién.
Abra la "Herramienta de configuracién IP y actualizacién de firmware dedicada de Aimox" y conecte el médulo directamente a la computadora a través de los puertos de red duales, o mediante un enrutador u otro medio.
Al cambiar de dispositivo, asegtirese de que estén conectados al mismo segmento de red. La direccién IP predeterminada para las actualizaciones de médulos es 192.168.0.1. Asegirese de que la direccién IP de su computadora esté dentro del segmento de red "0" y dentro del mismo seg

Las IP del dispositivo no entran en conflicto.
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1V. Configuracién del producto e instrucciones de uso

4.1 Conexién del médulo

La luz de estado (STA) comienza a parpadear (1000ms).

Conecte el médulo a la interfaz PROFINET del PLC mediante un cable de red o conecte ambos mediante un conmutador.

resistencia.

4.2 Conexién y uso de STEP 7

Conecte la fuente de alimentacion del médulo. Conecte el terminal positivo de la fuente de alimentacion de 24 V CC a 24 V+y el terminal negativo a 0 V. El médulo se encendera y el indicador del sistema (SYS verde) se iluminara.

Conecte las interfaces CAN1 y CAN2 a los buses CAN correspondientes. La terminacién interna de 120 ohmios se puede conectar mediante un cortocircuito entre Cx_R y Cx_H.

Utilizando un SIMATIC S7-200 SMART como maestro PROFINET y un médulo PN-CA-S como esclavo PROFINET, el PCAN se conecta a...

Los buses CAN1y CAN2 se utilizan para probar la transmision y recepcion de paquetes de datos CAN.
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4.2.1. PASO 7 Agregar archivo GSDML

Descargue el archivo GSDML para este médulo del sitio web oficial e impértelo.

GSDML B2
Hfr

EF"GSDML E1E "3 30 PROFINET STECHIMRS GSDML 32t -

SAM esmmL I

g e o

1 [T ] GSDMLY2 3#MGPNCAMOZ20 Laml

| 2024

11 16:17:32 EE

SASM cSINL
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4.2.2 Agregar un dispositivo PROFINET

Busque "Herramientas -> PROFINET", configtrelo como controlador y configure los pardmetros de Ethernet.

FID

]
i
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i E
L R

&

SMART
IR WS - PROFI

B
INET 128

TRE 1 - STEP 7-Micro/WIN SMART

4> WP PROFINET 5% o PROFINET B

TORE A R iE, FIARE—RTEE pC d e

TCHE
HELCHAE
¥ s
T @ige:
e
AR A
i [Loo o ms
w0 7 B[00 ns
= 30
G 40 .
wa e
I £ wH

Agregue el dispositivo PROFINET "PN1/2-CA-M02 V1.0.0" y modifique el nombre y la direccién IP del dispositivo. Aqui, el nombre del dispositivo se establece como...

"PN1/2-CA-M02" coincide con el nombre de dispositivo predeterminado del médulo. Para usos posteriores, se puede encontrar en "Herramientas -> Buscar dispositivos PROFINET".

Busque el dispositivo correspondiente y su nombre (PROFINET identifica los dispositivos por sus nombres, no por sus direcciones IP).

+ ottt I
S @ W R RSN
M SRS Get/put HEE PROFINET ﬁmjﬁﬁg’é\%ﬁ
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[ ProFIETRIER
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i
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2
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DIO & Bytes(7)
DIO 8 Bytes(s)

[8E

E
%
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4.2.3 Bits de estado de control y configuracién general de CAN

Localice la ranura de control y estado (la ranura 1 es la predeterminada). Esta palabra se utiliza para la indicacién PROFINET y para controlar la comunicacién CAN.

Consulte el capitulo correspondiente para obtener mas informacion. La configuracion de parametros para las ranuras de control y estado es general para la comunicacion CAN de la pasarela PROFINET. Consulte las instrucciones de configuracion.5.1

Pardmetros del i

PROFINET EE®S x

PROFINETF4:
[F #$I28(CPU SR20_plc20Dsmart) ER AR EMEERAE T TR
5[0 PN2-CA-02V1.0.0-0n2-ca-D2.d¢
L [E PH2-CA-02(0)

=]

CAN Status and Control VirSubModue |

CAN Commend Parameter

CAFl Commsnd Paramater

CAN Bandrate [piys
CAN Prohibit Retrens For Send Fail [pige -
| CAN Retrans Tiner [

CAB? Command Parameter

s =

EM Baudeste [Thies
CAF Prohibit Retrens For Send Fail [Gipe «
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4.2.4 Configuracion de nodos de comunicacién CAN

En el "Asistente de configuracién PROFINET", seleccione el dispositivo que desea agregar, busque el médulo "DIO 8 Bytes" y agréguelo a la ranura 2.

PROFINET BEEMS X
3 PROFINETI%S PN2-CA-02v1.0.0
0] $2HIZ&(cPU SR20_plc200smart) P« Bl EEmEk - E-E{ER
-0 PN2-CA-02V1.0.0-pn2-ca-02.de éﬁ ;NZ—CA-DZ
i e[E PN2-CA-02(0) = | " E ,, B
-3 [ CAN_Status and Control(1) _F%m ZEnE mw CANDI
[ DIO 8 Bytes(2) - ) CAN DIO
o= - PROFINET 0 327680:1) DIO 18ytes
[ - Port 1 032763
1 CAN_Status and Control 1 128
B |l DIO 8 Bytes 2 137
e 3
L= & DIO 7 Bytes
- g .DIO 8 Bytes
3 i [ CANDO
e 7 CAN_Status/Contral
3 FiE
E [}
[1= 10
7] |- 11
e 12
e 13
3 Wi i iT#E:
e 15 ik
= 16
il 17 I 4
|- 18 HAR: I
19 CAN DIO Module InfoDIO_8_BYTE
5 anul [— an el I
< >
g
E i3
E [ | e (ms) w0 | SRR 3 -
7
g
E =5 | 7% [ &m | mE
< >

=y T T

2



AMSAMOTION®
Y ER

Haga clic en los pardmetros de configuracién del médulo afadido y configurelos como se indica a continuacion. Consulte las descripciones de los pardmetros para obtener mas informacién.5.2 Parametros del nodo.

! PROFINET BEEmS X
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CHF I0 Tyee [oan o]
CAF Frane Typs [Gaa o]
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4.2.5 Monitoreo de la transmisién de datos CAN

La conexién actual del bus CAN es la siguiente: CAN1, CAN2 y PCAN estén en el mismo bus CAN. Después de descargar el programa del PLC al PLC,

Abra el diagrama de estado y controle la transmisién y recepcién CAN ingresando datos de bits de control.

Referencia de bits de control y estado5.3 Valores de control y estadoActualmente, los bytes QB128~QB136 estan configurados como bits de control, siendo el primer byte QB128.
El bit 1 es el bit de habilitacion CAN. Al establecer este bit en 1 (2#0000_0001), se habilita la comunicacién CAN. El byte QB129 controla la transmisién de las ranuras 1 a 8.
El DO actual se encuentra en la ranura 2, por lo que el bit 1 (2#0000_0010) habilita el nodo DO en la ranura 2. QB137 es la ranura 2 (DIO 8 bytes).
Modifique el primer byte de la carga util del DO a (16#14). Los datos en la ranura 2 deben ser hexadecimales 14 00 00 00 00 00 00 00. Abierto.
PCAN-View, conectado a PCAN, pardmetro de velocidad en baudios configurado a 1 Mbps, la pagina Recibir muestra los datos recibidos con CAN-ID 002h.

El tiempo del ciclo es 10, que es el ciclo de sondeo configurado para el temporizador de transmisién CAN.
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4.2.6 Monitoreo de la recepcién de datos CAN

Cree un nuevo mensaje en Transmitir, configure el CAN-ID en hexadecimal 001 y Data[0] en IB137 en la configuracion. comprobar el tiempo del ciclo
Al enviar mensajes CAN, leer o monitorear continuamente el grafico de estado del PLC, los datos IB137 se cambian al decimal 16 e IB128 corresponde a la palabra de estado.
El primer byte indica el cédigo de estado actual (0-255), actualmente 0. IB129 es el segundo byte del cédigo de estado, que indica la DI de la ranura correspondiente.

Estado de entrada: actualmente, se estan ingresando datos al nodo DI de la ranura 2 (2#0000_0010).
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4.3 Conexion y uso del TIA Portal

Como maestro PROFINET se utiliza el SIMATIC S7-1500 SMART y como esclavo PROFINET el médulo PN-CA-S.

4.3.1 Agregar archivos GSDML a TIA Portal

Cree un nuevo proyecto, vaya a "Opciones -> Administrar archivos de descripcién general de estacién (GSD)" para encontrar el archivo GSD para PN1/2-CA-M02, selecciénelo e instélelo.
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4.3.2 Agregar dispositivos PROFINET y modificar los parametros de conexiéon del médulo

Agregue un dispositivo en la vista de dispositivos. Para usar este médulo de puerta de enlace, debe mantener los parametros de conexién entre el médulo conectado y el médulo agregado en TIA Portal.

Para garantizar la coherencia, haga doble clic en el dispositivo del médulo en la vista de red y modifique su direccién IP y el nombre del dispositivo para que coincidan con el médulo conectado.

La informacion de los parametros del modulo de conexion se puede verificar buscandolo en la base de datos del dispositivo PROFINET o utilizando la "Herramienta de configuracion IP y actualizacién de firmware dedicada de Aimos".

Para obtener instrucciones sobre el uso de la herramienta, consulte [enlace/referencia).3.2 Cambiar direc

IP capitulo.
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4.3.3 Bits de estado de control y configuracion general de CAN

Localice la ranura de control y estado (la ranura 1 es la predeterminada). Esta palabra se utiliza para la indicacién PROFINET y para controlar la comunicacién CAN.

Consulte el capitulo correspondiente para obtener mas informacién. La configuracién de pardmetros para las ranuras de control y estado es general para la comunicacién CAN de la pasarela PROFINET. Consulte las instrucciones de configuracié

Pardmetros del equipo .

En esta seccién se configuran los parédmetros comunes del gateway CAN1y CAN2, asi como el ciclo de sondeo para un Gnico nodo.
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4.3.4 Configuracién de nodos de comunicacién CAN

En la seccién "Catalogo de Hardware -> Médulos" a la derecha, seleccione el nodo de comunicacién CAN y configure los pardmetros del nodo en "General -> Parametros".

Referencia5.2. Pardmetros del nodo .
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4.3.5 Conexién del equipo

Después de configurar los pardmetros del médulo, conecte el médulo SIMATIC S7-1500 SMART en la vista de red, seleccione PLC_1->PROFINET Interface_1y luego...

Configure los pardmetros IP del PLC y el nombre del dispositivo PROFINET en la pagina de configuracién, luego haga clic en "Agregar nueva subred".
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Seleccione GSD_device_1->PROFINET Interface_1 y configure los pardmetros IP del médulo y el nombre del dispositivo PROFINET en la pdgina de propiedades.

En las opciones de subred, seleccione el PN/IE_1 ya establecido, haga clic en la seccién no asignada del médulo y seleccione la interfaz PROFINET_1 del PLC.

DP-HORM

~ 571500[ET200MP station_1
~ PLC1
» PROFINETO_1
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Después de compilar y descargar al dispositivo, seleccione PLC_1 como dispositivo de destino y haga clic en Descargar.
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Una vez completada la descarga, seleccione "Cambiar a en linea" y el PLC y el médulo se conectarén correctamente.
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4.3.6 Monitoreo de la transmisién de datos CAN

La conexién actual del bus CAN es la siguiente: CAN1, CAN2 y PCAN estan en el mismo bus CAN. Después de descargar el programa del PLC al PLC,

Abra el diagrama de estado y controle la transmisién y recepcién CAN ingresando datos de bits de control.

Referencia de bits de control y estado5.3 Palabras de control y estadoActualmente, los bytes QB128~QB136 estan configurados como bits de control, siendo el primer byte de QB128 el primer bit.
Este bit habilita la comunicacién CAN. Al establecerlo en 1 (2#0000_0001), se habilita la comunicacién CAN. El byte QB129 controla la transmisién de las ranuras 1 a 8.
Dado que el nodo DO estd ubicado en la ranura 2, el bit 1 (2#0000_0010) habilita el nodo DO en la ranura 2. QB137 es la ranura 2 (DIO 8 bytes).
Modifique el primer byte de la carga util del DO a (16#06). Los datos en la ranura 2 deben ser hexadecimales 06 00 00 00 00 00 00 00. Abierto.
PCAN-View, conectado a PCAN, pardmetro de velocidad en baudios configurado a 1 Mbps, la pagina Recibir muestra los datos recibidos con CAN-ID 001h.

El tiempo del ciclo es 10, que es el ciclo de sondeo configurado para el temporizador de transmisién CAN.
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4.3.7 Monitoreo de la transmision de datos CAN

Cree un nuevo mensaje en Transmitir, configure el CAN-ID en hexadecimal 001 y Data[0] en IB137 en la configuracidn. comprobar el tiempo del ciclo

Al enviar mensajes CAN, leer o monitorear continuamente el gréfico de estado del PLC, los datos IB137 se cambian al decimal 16 e IB128 corresponde a la palabra de estado.

El primer byte indica el cédigo de estado actual (0-255), actualmente 0. IB129 es el segundo byte del cédigo de estado, que indica la DI de la ranura correspondiente.

Estado de entrada: actualmente, se estan ingresando datos al nodo DI de la ranura 2 (2#0000_0010).

1.
e
4.
aE

il BT e fepiE 7 5 TEEg

1

1 "|B1'28' %mss Ry | 16#00

5 "QB128" %QB6S i 2#0000_0001 2#0000_0001 M
3 "IB129" %IB69 ] 16#0A

4 "QB129" %QBET il [+] 2#0000_o010 2#0000_0010 M
5 *IB137" %IBT7 ey | 16850

& “QB137" %QETT Ry il| 16806 16806 E LY
) g

File CAN Edit Transmit View Trace Window Help
FPH PR 90 %R =01l N5

B Receive / Transmit

0O CAN-ID Length\’ Data Cycle Time Count
001h 8 06 00 0D 00 00 00 00 00 10.0 33465
A = —H- Ay
g et 8 {
o
>
2
o
o
0O CAN-ID Type Length Data Cycle Time Count Trigger Comment
000k 2 800 1100 0 ~
{000k 2 01 71000 o 3
001k 8 /5020111213 141516 [+ 100 [124 [Time
%80 1 o0 1100 B Time
= |201h 2 FF FF 1500 0
E'z{nh 2 o0 0D ] 1000 o
£ 40th 8 |11 22 33 44 55 66 77 88 [] 100000 0
L 601h 8 2B 00 20 00 00 00 00 00 01 0
F o 8 |2B01 22 01 E8 03 00 00 ] 100 o
[601h 3 |2B 11 64 01 00 00 00 00 ] 500 o 1
601h 8 |2B11 64 01 00 01 00 00 [ 500 o 2
&01h 8 2B 11 64 02 00 00 00 00 1100 0 o

QOverruns: 0 | QXmitFull: 0



AMSAMOTION®
Y ER

V. Parametros del equipo y palabras de control y estado

5.1 Parametros del dispositivo (parametro de comando CAN)

Los parametros del dispositivo configuran principalmente la velocidad en baudios del puerto CAN y el tiempo de sondeo de los nodos CAN.

Cuando la ranura PLC esté configurada con varios nodos, la puerta de enlace sondea y actualiza los datos. El intervalo de sondeo para cada nodo DO es la transmision CAN.
Al configurar 10 nodos DO y configurar el temporizador de transmisién CAN en 1 ms, ;cual es el tiempo de ciclo de actualizacién mas corto para todos los nodos?
El tiempo es de 10 ms. Debido a que a velocidades de transmisién més bajas, CAN puede experimentar tiempos de transmisién mas largos para una sola trama de datos, retransmisiones y fallos de transmisién.
Si el tiempo de sondeo de un determinado nodo excede el tiempo de sondeo establecido del temporizador de transmisién CAN, el periodo de sondeo real puede ser mas largo que el tiempo de sondeo preestablecido.

configuracién.

CAN1y CAN2 admiten la retransmisién automatica en caso de fallo de transmision. El valor predeterminado es Desactivado. Al activar la retransmisién automética, el transceptor CAN r itiré tras un fallo de ision.

En caso de fallo, el mensaje se retransmite autométicamente hasta que se transmite correctamente o se agota el tiempo de espera. El bloque de tiempo de espera esta configurado para esperar indefinidamente hasta que se complete la transmision. (Temporizador de retransmisién CAN)

Este es el tiempo de espera para una transmisién exitosa. Cuando la retransmision automtica esté desactivada (Habilitar), el transceptor CAN solo enviaré un mensaje y no verificaré si la transmisién se realizé correctamente. (Se ha excedido el limite de tiempo).

Si el valor de tiempo de espera es 0, indica que la transmisién no se ha completado (verifique el bus CAN y el tiempo de espera). El temporizador de retransmisién CAN indica el tiempo de espera para que se complete la transmisién.

La configuracién del temporizador de retransmisién CAN debe basarse en la velocidad en baudios. Por ejemplo, a 1 Mbps, la duracién maxima del mensaje CAN es de aproximadamente 150 ps.

El temporizador de retransmisién debe configurarse en mas de 150us + 50us (actualmente el minimo es Tms).

Parametro de comando CAN

Parametro de comando CAN1

nombre parédmetro ilustrar

Velocidad en baudios de CAN 1 0 K ~ 1 M b pS La velocidad en baudios del puerto CAN1 es de aproximadamente el 87 % en cada punto de muestreo.

PUEDE Prohibir Retransmisién para Envio

Habilitar / Deshabilitar CAN1 Habilitar la retransmisién automatica después de una falla de transmisién
Fallar
Temporizador de retransmision CAN B|Oq ue, 1 ""5000 ms Retransmision automatica CAN1/Tiempo de espera de transmision incompleta
Parametro de comando CAN2
nombre parametro ilustrar
Velocidad en baudios de CAN 10K~1M b pPs La velocidad en baudios del puerto CAN2 es de aproximadamente el 87 % en cada punto de muestreo.

PUEDE Prohibir Retransmisién para Envio

Habilitar / Deshabilitar CAN2 Habilitar la retransmisién automatica después de una falla de transmision
Fallar
Temporizador de retransmisién CAN Bloq Ue, 1 "'5000 ms Retransmisién automatica CAN1/Tiempo de espera de transmisién incompleta
Parametros generales de CAN
nombre parametro ilustrar
Temporizador de transmisién CAN 200 us ~ 2000 ms Ciclo de sondeo de los nodos DO dentro de la puerta de enlace

25
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5.2 Parametros del nodo

Los pardmetros del nodo configuran principalmente la configuracién del mensaje CAN para cada nodo.

Para el parametro de entrada DI, después de la configuracién, cuando la puerta de enlace recibe el mensaje de ID de respuesta, cargara inmediatamente los datos.

Para la transmisién PLC, la puerta de enlace solo coincide con el ID CAN. El segmento de datos se carga segln los datos recibidos. Cuando el nodo DI se configura como trama remota, el campo de datos...

Cuando esté en un estado no vélido, todos los valores son 0. Puede verificar si se ha recibido una trama remota verificando el bit de estado de la ranura correspondiente.

Para el paréametro Tipo de transmisién CAN del nodo de salida DO (Parametro de salida), seleccione la opcién correspondiente para utilizar la transmisién correspondiente.

Este método requiere atencién al hecho de que cuando el temporizador de transmisién CAN es pequefio y se utiliza un disparador de sondeo, las transmisiones de datos CAN frecuentes consumiran una cantidad significativa de ancho de banda total.

Hay recursos en linea disponibles; selecciénelos segtin sus necesidades reales al utilizarlos.

Parametro

nombre

parémetro

ilustrar

Parametros de entrada/salida

CAN1X

Puerto CAN 1

Canal CAN

CAN2x

Puerto CAN 2

Identificacion de la lata

0x01 ~ Ox1FFFFFFF

ID de mensaje CAN
ID estandar: 0x01 ~ Ox7FF

ID de extension: 0x01~0x1FFFFFFF

identificacion estandar

Identificacion estandar

Tipo de identificacion CAN

1D de extension

Identificacion extendida

Datos

Marco de datos

Tipo de marco CAN

Rtr

marcos remotos

Parametro de salida

Desactivar

Envio deshabilitado

Desencadenante de encuesta

Votacion

Disparador de nivel

Transmisién de nivel; cuando el gateway detecta un cambio de datos...

Enviar en el momento.

Tipo de transmision CAN

Tigger en ascenso

Enviar en flanco ascendente, cuando los bits de control y estado correspondientes estan en el esta

El bit de control se envia cuando cambiade 0 a 1.

Solicitud remota

Respuesta de trama remota, recibida en el bus CAN de la puerta de enlace

Cuando llega un marco remoto con el ID actual, se enviara una respuesta cuando...

Datos del nodo anterior.
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5.3 Palabras de control y estado

nombre Direccién PROFINET IO ilustrar
I BO - Cédigos de estado de comunicacion CAN
IB1 - Ranuras de estado de recepcion de datos DI 1a 8
IBZ - Ranuras de estado de recepcion de datos DI9 a 16
IB3 - Ranuras de estado de recepcién de datos DI 17~24
Estado 1B4 - Ranuras de estado de recepcién de datos DI 25~32
IBS - Ranuras de estado de recepcién de datos DI 33~40
IB6 - Ranuras de estado de recepcién de datos DI 41~48
IB7 - Ranuras de estado de recepcién de datos DI 49~56
IBS - Ranuras de estado de recepcién de datos DI 57~64
QO . O Establezca en 1 para habilitar la comunicacion CANT.
QO . 1 Establezca en 1 para habilitar la comunicacion CAN2.
QO . 2 reservar
QO . 3 reservar
QBO
QO,4 Establezca en 1 para borrar todos los bits de estado (IBO~IB8)
QO . 5 Establezca 1 para que el LED parpadee manualmente Err
QO . 6 reservar
QO . 7 reservar
Control

Mariscal de campo 1

Habilitar ranuras del nodo DO 1 a 8

QB2 -

Habilitacién de ranuras del nodo DO 9 a 16

QB3 -

Habilitacién de ranuras del nodo DO 17 a 24

QB4 -

Ranuras de habilitacién del nodo DO 25 ~ 32

QB5 -

Ranuras de habilitacién de nodo DO 33~40

QB6 -

Ranuras de habilitacion del nodo DO 41 ~ 48

QB7 -

Ranuras de habilitacién del nodo DO 49~56

QB8 -

Ranuras de habilitacién del nodo DO 57~64
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VI. Cédigos de error del equipo

estado

cédigos de estado

Observacién

Fall6 la transmision de datos del dispositivo CAN1

0x01

Fallé la transmision de datos del dispositivo CAN2.

0x02

Por favor, consulte las conexiones de autobus.

El dispositivo CAN1 no esté configurado con un nodo DI.

0x03

El dispositivo CAN2 no esté configurado con un nodo DI.

0x04

Los dispositivos CAN estan conectados al bus y PROFINET no esta configurado.

El nodo DI de esta interfaz mostrard este estado.

Desbordamiento de FIFO de recepcién CAN1

0x05

Desbordamiento de FIFO de recepcién CAN2

0x06

Reducir el intervalo de transmisién de mensajes entre otros dispositivos en el bus CAN

Apartado.

Desbordamiento del bufer de entrada de datos CAN1

0x07

Desbordamiento del bufer de entrada de datos CAN2

0x08

Reducir el intervalo de transmisién de mensajes entre otros dispositivos en el bus CAN

Apartado.

Desbordamiento del bufer de salida de datos CAN1

0x09

Desbordamiento del bufer de salida de datos CAN1

Ox0A

Compruebe si el transceptor CAN esté experimentando fallas frecuentes de transmision.

;Se configuré una velocidad en baudios excesivamente rapida a una velocidad en baudios baja?

Temporizador de transmisién CAN de tiempo de sondeo.

Nodo CAN DO no configurado

0x0B

Nodo PROFINET DI no configurado

Actualmente no hay nodos disponibles para enviar datos a través de CAN.

0x0C

Si no se encuentra ningtin nodo que pueda enviar datos dentro de un periodo de un solo nodo, como|

Si solo se configura la activacién por flanco ascendente o por nivel, se mostrara este mensaje.

Estado: (Sin usar)

Nota:

El estado del dispositivo de puerta de enlace corresponde a PROFINET STATUS IBO (referencia).5.3. Palabras de control vy estado Sélo se cargaré un estado a la vez.

Para las estaciones maestras PROFINET, cuanto menor sea el valor del cédigo de estado, mayor seré la prioridad.
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