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Prefacio

Contenido del manual

Este manual describe principalmente las instrucciones de uso y precauciones del médulo Amoxon PN2-EC-M y estd destinado a servir de referencia para los clientes
que adquieran este producto.
Instrucciones de uso
= Antes de utilizar este médulo, los usuarios deben leer y comprender detenidamente su informacién. Los ejemplos del manual son solo para
= referencia y comprensién. Si tiene alguna pregunta, pédngase en contacto con el personal técnico de Aimoxun. Si utiliza este médulo junto

- con otros productos, asegurese de que cumpla con las especificaciones técnicas pertinentes.

Ayudando a 1 millén de empresas a lograr una fabricacién inteligente
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1. Descripcién general del producto

1.1 Introduccion del producto

El mddulo de conversién de protocolo PN2-EC-M es un producto de alto rendimiento desarrollado independientemente por Aimoxun, basado en su propia tecnologia. Puede lograr...

La conversién de protocolo de esclavo PROFINET a maestro EtherCAT permite a los PLC de Siemens controlar facilmente sistemas de bus EtherCAT distribuidos.

Dispositivos servo de tipo bus y E/S.

1.2Caracteristicas y funciones

- Conversién de protocolos Profinet y EtherCAT.

- Admite configuracién de bus, cambio de estado, diagndsticos simples y alarmas para redes Ethercat.

- Admite el escaneo en linea y la adicién manual de dispositivos Ethercat y puede asignar automaticamente PDO de dispositivos a ranuras de esclavos Profinet.
- Admite la conversién de informacién de configuracién del dispositivo Ethercat en archivos Profinet GSDML.

Utiliza el protocolo Profinet estandar para la comunicacion y puede conectarse en red con PLC de Siemens, archivos de configuracién y computadoras host.

Se puede utilizar como una estacion maestra EtherCAT para controlar E/S remotas EtherCAT, servos y convertidores de frecuencia (los servos o convertidores de frecuencia deben admitir internamente los modos PP o PV).

- Se pueden conectar hasta 32 estaciones esclavas EtherCAT.

El circuito de alimentacion esté disefiado para evitar la conexion inversa.

1.3Escenarios de aplicacién

El médulo PN2-EC-M 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 informacion 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

Parametros del puerto de red Profinet

Tipo de interfaz

RJ45

Numero de interfaces

2

Protocolo de comunicacion

Profinet

Ciclo de comunicacién

T ms

Ancho de banda de comunicacién

100 Mbps

Parédmetros del puerto de red EtherCAT

Tipo de interfaz

RJ45

Numero de interfaces

Protocolo de comunicacion

Eter CAT

Ciclo de comunicacién

Sincronizar con el ciclo de comunicacién PN

Ancho de banda de comunicacién

100 Mbps

Parametros de potencia

Voltaje de funcionamiento

DC 24 V; con proteccion contra polaridad inversa

Consumo de energia

2W~4W

Entorno de trabajo

Temperatura de funcionamiento

-10°C~+60°C

Temperatura de almacenamiento

- 20°C~+70°C

otro

Método de instalacion

guia

tamafio

25x100x60 mm (sin terminales) / 25x109x60 mm (incluidos terminales)
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2.3 Descripcién de la apariencia
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2.4 Descripcién del terminal y del puerto de red

Marcas terminales Descripcién de la funcién
24 V+ Terminal positivo de la fuente de alimentacion de 12-28 V CC
O V Terminal negativo de la fuente de alimentacién de 12-28V CC
Educacion fisica cable de tierra
Dos marcadores El botén n.° 1 es para actualizar; el botdn n.° 2 es para realizar copias de seguridad.
PN RJ45 conectado a Porfinet
PN RJ45 conectado a Porfinet
E CAT Conexion a la estacion esclava Ether CAT
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2.5 Descripcién de la luz indicadora

Funcién

Estado del LED

Después del encendido, la luz LED esté en su estado inicial.

Luz PWR: Siempre encendida

Error de verificacién del chip

Todas las luces encendidas durante 200 ms, apagadas durante 200 ms, encendidas durante 200 ms, apagadas durante 2000 ms

La comunicacién periodica de datos de PN es normal

LED PN: parpadea cada 1000 ms

PN no ha entrado en modo de comunicacién de datos periédicos.

PN: parpadeo de 50 ms

Busqueda de funciones del médulo PN

Luz ERR1: parpadea durante 6 segundos después de 100 ms.

Las configuraciones del esclavo Ether CAT y ENI son inconsistentes.

Luz ERR2: Intermitente

Ether CAT no tiene errores.

Luz ERR2: Apagada

El puerto EtherCAT no estaba conectado a un cable de red después del encendido.

LED ECAT: destello répido de 50 ms

Estado maestro de Ether CAT INIT

Luz ECAT: Apagada

Estado maestro de Ether CAT PRE_OP

Luces ECAT: 250 destellos

Estado maestro Ether CAT SAFE_OP

Luz ECAT: destello Unico

Estado maestro EtherCAT OP

Luz ECAT: Siempre encendida

Error de hardware

Todas las luces permanecen encendidas.

Funciones personalizadas para clientes

La luz SYS esta apagada de forma predeterminada.

Funcién de modo de actualizacién

Estado del LED de actualizacién

Estado de inicializacion del modo de actualizacién

Todas las luces, excepto PWRy PN, parpadean.

Transferencia de archivo completada, actualizacién exitosa.

Todas las luces, excepto PWRy PN, parpadean.

Se produjo un error en el encabezado del archivo durante la transmision (extension de archivo incq

(Error de tamafio)

PWRy PN estan siempre activados.
rrecta).

Otras luces encendidas durante 200 ms, apagadas durante 200 ms, encendidas durante 200 ms

200 ms apagado, 200 ms encendido, 2000 ms apagado

Durante la transferencia de archivos

PWRYy PN estan siempre activados.

Otras luces parpadean cada 1000 ms

Error en la transferencia de archivo (paquete perdido o error de verificacién).

PWRy PN estéan siempre activados.

Otras luces pasan por un ciclo de 200 ms encendidas, 200 ms apagadas, 200 ms encendidas y 2000 ms apagadas.

No se pudo cambiar del modo de actualizacién al modo de ejecucion

A excepcion de las luces PWR, todas las demas luces tienen un ciclo de encendido/apagado de 200 ms: 200 ms apagado, 200 ms encendido, 200 ms apagado, 2

2000 ms

Error de hardware

Todas las luces permanecen encendidas.

0 ms encendido.
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III. Funciones del producto

3.1 Descripcion general de las funciones del PN2-EC-M

Este producto es una pasarela PN (Profinet) y ECAT (EtherCAT) que opera mediante mapeo de datos. En el lado PN, este producto actia como...

El esclavo IO se conecta al puerto Profinet del PLC Siemens; en el lado ECAT, actia como maestro ECAT, conectandose a esclavos ECAT como servoaccionamientos.

Inversores, etc. Los servos de bus EtherCAT requieren compatibilidad interna con los modos PP y PV. Esta puerta de enlace puede controlar las funciones de posicionamiento y ajuste de velocidad del servo.

3.2 Modificar la direccién IP

La direccion IP de este médulo se puede modificar mediante software como TIA Portal/Step7. Para obtener informacion detallada sobre la configuracion, consulte el Capitulo 4.

Ademas, se proporciona un software dedicado para modificar rapidamente direcciones IP y otra informacion; consulte el documento "Herramienta de actualizacion de firmware y modificacion de IP de Aimox PN" para obtener mas detalles.

Manual de usuario.doc

3.3 Funcionalidad de actualizacién

Antes de encender el mddulo, apague el botén de actualizacién (interruptor DIP) hasta que todas las luces del médulo PN2-EC-MC, excepto PWRy PN, parpadeen.

El dispositivo entrara en modo de actualizacion. Para obtener instrucciones detalladas sobre el modo de actualizacion, consulte el manual del usuario de actualizacion del firmware.
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1IV. Descripcién del médulo e instrucciones de uso

4.1 Introduccién basica a la configuracién del software

4.1.1 Descargar el software de configuracién

Descargue el software de configuracién y la carpeta XML del sitio web de Amsamotion (https://www.amsamotion.com).

xml
=+ amx- -EC-M-config-v1.08.exe
PM2-EC-M fig-v1.08

2025/4/30 %:39
2025/4/30 9:20

El archivo XML contiene archivos de otros médulos EtherCAT de nuestra empresa y archivos XML de proveedores externos.

Nota: La carpeta XML y el software de configuraciéon deben estar en el mismo directorio; de lo contrario, es posible que el software no pueda leer el XML.

4.1.2 Agregar un archivo XML de terceros

Esta puerta de enlace se puede utilizar con servidores de tipo bus, por lo que se pueden afiadir archivos XML de terceros. El proceso para afiadir archivos es el siguiente:

. Localice la carpeta xml descargada del sitio web oficial.

xml
=4+ amx-PN2-EC-M-config-v1.08.exe

2. Coloque el archivo XML de terceros en esta carpeta.

£

a3

2025/4/30 9:39

2

025/4/30 9:20

== Bl Fh
=] AMSAMOTION_EC_MB.xrl 2025/2/19 10:20 XML 38 502 KB
[#] AMSAMOTION_EC_MB_20240228 xrvl 2025/2/19 10:20 XML 3 320 KB
=] AMSAMOTION_EC2_DIO16R V1.1 xml 2025/2/19 10:20 XML 7 6 KB
[#] AMSAMOTION_EC2_DIOT6T V1.1 .xml 2025/2/19 10:20 XML 7 6 KB
=] AMSAMOTION_EC2_I08R_A V1.0.xmml 2025/2/19 10:20 XML 3 44 KB
=] AMSAMOTION_EC2A_IM24_20240624 xrv 2025/2/19 10:20 XML 3 557 KB
] AMSAMOTION_EC2A_IM24_20240624-One xral 2025/2/19 10:20 XML 37 452 KB
=] AMSAMOTION_EC3A_AM1212 20240515 .xml 2025/2/19 10:20 XML 3 76 KB
=] AMSAMOTION_EC3A_1016_20240603.xmm 2025/2/19 10:20 XML 378 102 KB
[#] AMX_EC2_MB_MO4_20240826 xrv 2025/2/19 10:20 XML 3 2,933 KB
=] AMX_EC2_MB_M04_202400711.xral 2025/2/19 10:20 XML 7 2772 KB

2025/2/19 10:20 XML S8KB
| Delta ASDAZ2-E_rev4-00 XML TSE_20160620.xml 2016/6/20 14:28 XML 3785 180 KB I
=T ECTA-CORET_1.0_2.2.xml T02571/8 1812 XL o OB KE
£ EC1A-DM.xm 2025/2/19 10:20 XML 3 758 KB
=] EC1A-0D32R_1.0_1.0xml 2024/9/29 17:41 XML 3 34 KB
£ EC2_ MBTCP_20240820.xml 2025/2/19 10:20 XML 38 2,852 KB
[£] EC2_ MBTCP 20240904 xml 2025/2/19 10:20 XML 3 3,017 KB
£ EC2_MBTCP_20240906-long-enum.xm 2025/2/19 10:20 XML T 3,022 KB
[#] Maxsine_EP3E_EC_1Axisxml 2025/2/19 10:20 XML 7S 145 KB
£ Maxsine EP3E_EC_3Axisxml 2025/2/19 10:20 XML 3 200 KB
=] Maxsine EP3E EC VOT 14.xml 2025/2/19 10:20 XML 7 1.005 KB

=
RRER

12,829 KB

12,829 KB



- AMSAMOTION®
] X B

3. Marque la opcién "Cargar XML del sitio esclavo de terceros" en el menu de configuracion en la parte superior izquierda.

n FER-PNEECTR,-ES T8 -V1.0.8.2504300915

3

B ECHy| smery
D 10305670/ 0x0204..
ik _ 1816109)
E [ s0sHikEx 1010109)
o 1010109)
~E EahEEEM XML 1610109)
iH 18108189)
oH S 1818189)
- [P s s ex0 1000100 )
-~ E = Bx01000100)
: GSDM
£ O 4REESEIGS DML e
i ; 200205 )

4. Haga clic con el botén derecho en la Biblioteca de dispositivos XML y haga clic en Actualizar biblioteca de dispositivos XML.

EEviEEs. |

L T -
= TION EC ( 5)
. EC2A-IM24TP (@x101%0x01000205) Am
L EC2A-IM24TP (0x1013/8k01060205) ame__|
EC2A-IM24R (0x1914/0x01010205) AN
. AMSAMOTION_EC_MB.. (@x1383/0x02) AM
. AMSAMOTION_EC_MB.. (@x1 ax8100083) anm

. EC2-MB-MO4 (0x1410/0x010001)

. EC2-MB-MO4 (Bx1410/0x010001)

. EC2_MBTCP (8x1420/0x010001)

o |

ECHE
[ 3
Fl%: [192.168.0. j@

4 HRENT. . | T#.. | 55 |ﬁm I
4 pEPN-GSDMLIZFE . . . | id
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4.1.3 Configurar el archivo ENI y generar el archivo GSD

1. Seleccione la puerta de enlace que desea configurar, haga clic en Escanear en la esquina inferior izquierda — haga clic en Actualizar lista (F5) — haga clic en la puerta de enlace que desea configurar — haga clic en Establecer como dispositivo actual

il | 15|

FI%: |192.168.0. A

| e |192.1ss.e.41 (TwinCAT-Intel PCI Ethernet Adapter (Gigabit)) ;I e |

IPibhi (:55555) TR PRI DNS| DHCP?| MACkhE R ShEZ
|1 192.168.000.001 255.255.255.000 | ©000.000.000.000 (000.| N 00.FF.FF.FF.FF.79 pn2-ec-m

_ 7

F5

4 1Pttt |192.1ss.ooo.oe1
4 T PR |255.255.255.000 ﬁmp'éesd

PEFHER. .. I |eee.ee0e.000. 000 [3f 3

1 ons [oo0.000.000 000
BEEH [pr2-ecm R E % s |

18 7 |ﬂ§&ﬁ§'ﬁ§om

2. Haga clic derecho en la estacion maestra ECAT en la esquina superior izquierda y haga clic en "Escanear dispositivos".

H-PNEEECE-BETE-VI0

ECIA-COREL (@x1400/0x01000220) = |

EC1A-0D32R (8x11833205/0x01000100

- 0 DM (0x2B95)
| ECIA-DM (x9253/0x01)

- /P Nanjing Selidot Electronic Techm
1 EC4-0808BA (0x08/0x01)
- EC4-0808B<I> (0x09/0x01)
- EC4-1616A (@x04/0x01)
. EC4-1616B<W> (@x06/0x01)
| EC4-16127 (@x416126/0x01)
| EC4-0032A (@x0a/0x01)
++EC4-0032B<N> (0x0b/0x01)

+EC4-3200A (0xBc/0x01) =
L Fra-:700R (avpd ravany ™~
. i ,

AX: [192.168.0.11 ~| i
sgev.. | T, | ma | sm.. |
* phPN-GSDMLSCHF . . . | o, BEBHREOKT

TV

Nota: El estado del sitio principal debe cambiarse a INIT.
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3. El escaneo se realiz correctamente, como se muestra en la imagen a continuacion. En este caso, se conectaron un servidor y diez pines de E/S distribuidas, lo que resulté en un total de once estaciones esclavas.

Nota: Esta puerta de enlace admite un maximo de 32 esclavos EtherCAT.

i ﬁgtlll-(iaﬁsm_n_t . .-1 (0x01DD/0x10305. ECEIL |/ Delta AsDA-A2-E ..-1 \/ EC3a-101631-2 \/ EC3A-101631-3 \/ EC3A-101631-4 \/ EC3A-101631-5 \/ EC3A-101631-6 \/ EC3A-101631-7 \/ ECI1A 0D32R-8 )/ EC1A-0D32R-9 4|0
EC3A-101631-2 (0x8B95/6x1100/0x01010...
EC3A-101631-3 (0X0B95/0X1100/0x01010... y g |pno outT |PDOE% |PDOKE |PDOﬁI§ |
- EC3A-101631-4 (Ox0B95/0x1100/0x01010.. | HMEBE " Delts ASDAAZ-E ..-1 2nd RxPDO Happing P ) .0
- EC3A-101631-5 1 - s 3 !
EC3A-101631-6 (@x@B95/@x1100/0x01010.. EC3A-101631-2 DOOutputs 8x1600 2.0 Q6.8
e xoipat v eeemsrastionsprnata | [y EC3A-101631-3 DOOutputs ox1600 2.0 Q8.0
- - x
EC1A-OD32R-9 (0x0B96/0x11033205/0x01. = B i Dihutputs it .8 me.e
EC2A-IN24TP-16 (8xBBIS5/0x1013/0x0100... E= EC3A-101631-5 DOOutputs @x1688 2.0 Q12.8
EC2A-IN24TP-11 (@x0BI5/0x1013/0%0100.. | TriEiE{E EC3A-101631-6 DOOutputs 8x1608 2.0 Ql4.e
g EC3A-101631-7 DOQutputs 8x1608 2.0 Ql6.0
E - EC1A-0D32R-8 Output process data mapping 8x1600 a.0 Q18.8
¢ = EC1A-0D32R-9 Output process data mapping 8x1600 4.0 Q22.0
5 - EC2A-IM24TP-18 DOQutputs 8x1608 2.0 Q6.0
¢ EC2A-IM24TP-11 DOOutputs 8x1600 2.0 028.8
[ 30.0 Q30.0
d = XML B =
H = A AMSAMOTION EC (0x0B95)
* EC2A-IM24TP (0x1013/6xB81080205)
EC2A-IM24R (0x1014/0x01010265)
v-‘.AEﬁiﬁléﬁ}ié{?ﬂéﬁgﬂnﬁ;zmw) WA RE PDO IN PDOKS PDOYC K PDOR & |
- x » -
EC3A-101632 (@x1101/0x01020109) 2;;:312:22;";'5 el I;;;: TX:DO Mapping :X:g: :-: ig-g
- - nputs x . A
) /4 Delta Electronics, Inc. (@x@10D) EC3A-I01631-3 DIInputs @ex1Aee 2.9 Is8.e
Delta ASDA-AZ:E: -, (8x10365070/ax - EC3A-I01631-4 DIInputs @x1A08 2.0 110.0
B0 OER (0x0896) = EC3A-101631-5 DIInputs 8x1A00 2.0 112.8
© ECIA-CORE1 (©x1400/0x01000220) EC3A-I01631-6 DIInputs ex1Aee 2.e I14.@
- EC3A-I01631-7 DIInputs 8x1A08 2.9 I16.@
|, EC1A-0D32R (8x11033205/0x01000160 EC1A-0D32R-8 Input process data mapping ©8x1A08 2.8 I18.0
T EC1A-0D32R-9 Input process data mapping ex1400 2.0 120.0
CIRSON (naas3sexaly - EC2A-IM24TP-10 DIInputs 0x1A00 2.0 122.0
1 EC2A-IM24TP-11 DIInputs 8x1A00 2.0 124.0
B |\:1 /B Naniing Solirol Electronic ruﬂj 26.0 Q6.0
R 4
2Rt [192.168.0.11 ~|
Qagen..| T&.. | =& | wm. |
4 pkPN-GSDHLICEE . .. |8 . SEMHRoK!

v e

Nota: Si no se agrega XML o no se realiza una conexién de cable de red adecuada, es posible que falten dispositivos o que no se puedan detectar durante el escaneo.

4. Haga clic en "Guardar" en la esquina superior izquierda para generar el archivo ENI'y guarde el archivo ENI generado.

H-PNZECM-BE T H-V2.0.15.2508191

A Delta Electronics, Ind, (9x@1DD)
! Delta ASDA-A2-E EtherCATXCoE> Dri

#) Leadshine Technology Co.,ltd. (8
-~ DM3B-EC556¢<COE> (@x9000/0x01)
- DM3B-EC522<COE> (@x9100/0x81)
i DM3B-EC8B2ACKCOE> (0x9300/0x01)
- DM3B-EC578<COE> (@x9400/8x01)
. DM3B-EC542¢COE> (8x9200/8x81)

L7N<COE> (OxDA/Ox01)

=i 5 OEM (@x0B96)
| EC1A-CORE1 (9x1480/0x01000220)

| EC1A-I016R (@x1500/@x@10002)
| | »

F%: o F oam
T, | =5 | su..

4 pkPn-GsDMLICEE. . .

L

ECEW

. P iR {R
ENRE h

EME

PDO QUT

PDOFS

PDOKE

| PDO{EE

Q.0

T iaABERE

PDO IN

PDOFS

PDOKEE

PDO{RE

Ie.e

B
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5. Después de generar el archivo ENI, se le preguntara si desea descargar el archivo ENI a la puerta de enlace.

i EEEREIIRFE?
B/ B /s /PN/PN-EC-M/25.04.30/GSDML-V2.31-AMX-PN2-EC-

M-2025050%.eni
OK | Cancel

H - © — - =

UUE b ey

6. Una vez finalizada la descarga, aparecera un mensaje en la parte inferior: "{ENI se descargé correctamente, reinicie su dispositivo!". Haga clic en el botén de reinicio.

e N - .
e ] Digital Input Ch8 0x6000 9 0.1 I+1.0 BOOL
[ ~Digital Input Ch9 exceee 10 8.1 I+l.1 BOOL
.| R |192.1ss.e.n Jﬂ] Digital Input Chle exceee 11 8.1 I+41.2 BOOL
| sment.. | T=.. I &5 I wm.. | wDigi Ch1l 0x6000 12 8.1 I+1.3 BOOL
f
| A plpN-GSDMLIC . .. |ﬁ %,l TgENII—iﬁiﬁ, HEERE! |
7. Después de un reinicio exitoso, haga clic en "Generar archivo PN-GSDML" en la parte inferior (este archivo se utiliza para importar al software de Siemens).
- o o |
Delta .a-1 -
| EC3A-I01631-2 (@x@B95/0x1100/0x@1010109) 1 > BEEEE > BEH(E) > WH > HER > PN > PN-EC-M > 25.04.30 v | O
EC3A-101631-3 (@x@B95/0x1100/0%@1010109)
EC3A-I01631-4 (©x0B95/0x1100/0x01010109) - +
EC3A-101631-5 vOXﬂHBSIOﬁllWIOKQ]G]BlGQ) R HE
- EC3A-101631-6 (@x@B95/0x1100/0%01010109) P P ~ g
EC3A-101631-7 (©x0B95/0x1100/0x01010109) & WPSHER el = e
EC1A-0D32R-8 (0x0BI6/0x11033205/0x01000100) |
EC: xml
'~ EC2A-IN24TP-10 (0x0B95/0x1013/0x01008205) feat 9 1
Sl (omngsmﬁmismﬁmeeazes) BRI =] GSDML-V2.31-AMX-PN2-EC-M-20250430.xm| XML 37 9K
S8000T || GSDML-V2.31-AMX-PN2-EC-M-20250510.xml 2025/5/10 2:12 XML 37 19K
R
DO
XML R =ff e
A AMSAMOTION_EC (@x0B95) .
EC2A-TH24TP (axm:yaxmaea 5) B EEmaEssE
- EC2A-IM24R (0x1014/0x010102(5) -
O s
AMSAMOTION_EC_TO (0x@B95 - .
_AE[B\—IDlE}l_(ﬂ;llﬂélaxﬂle) 109) & Win10/(C)
| EC3A-101632 (@x1101/0x010f0109) = it (D)
= A Delta Electronics, Inc.j(@x@10D) - EH (E) =
| Delt £ I
i, } : STHE(N): | GSDMLV2.31-AMX-PN2-EC-M-20250510 xm|
= [ OEM (8x@B96) =
| EC1A-CORE1 (0x1400/0xaf000220) FFFERT): Files (GSDML-"xml)
EC1A-0D32R (0x11033208/0x01000100) - =
o ;H ~ BETHE B
v v |
: m Digital Input Ch9 exce0e 10 6.1 I+1.1
A: |192‘1ss.9.u _I.@I Digital Input Chle ex6000 11 e.1 I+1.2
SERRENT. . | T | R | .. | Digital Input Chll ex6089 12 e.1 I41.3
[ T PRPN-GSDML X TF . .. | g 5. OSOML *GSDML-V2.31-AMX-PN2-EC-H-20250510. xm1' “E FEOK!
Nota: Siemens tiene requisitos estrictos para el nombre GSDML. jModifique el nombre GSDML segun las especificaciones!
=] GSDML-V2.31-AMX-PN2-EC-M-20250808.xml 2025/8/20 16:31 XML 30 8 KB

Tomando la imagen de arriba como ejemplo

La seccién GSDML-V2.31-AMX-PN2-EC-M no debe modificarse, de lo contrario provocaré un mal funcionamiento del programa.

Los clientes solo pueden modificar la fecha "20250808" o agregar una hora especifica después de esta fecha, como se muestra en el siguiente ejemplo.

GSDML-V2.31-AMX-PN2-EC-M-20250808-101122

101122 significa especificamente 10 horas, 11 minutos y 22 segundos.
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4.1.4 Introduccién a las funciones del software de configuracién

A continuacién, se muestra la informacién escaneada de la estacién esclava. (El sufijo se afiade automaticamente con los nimeros del 1 al 11 para indicar el nimero de estaciones esclavas, lo que facilita a los clientes la coincidencia de los datos de ranura de la PN).

= ECATE»h
- Delta ASDA-AZ-E ..-1 (@x01DD/ox102085670/0x0204..
¢ EC3A-I01631-2 (Bx@B95/ex1186/8x81810169)
~ EC3A-I01631-3 (8xeB95/0x1100/0x01010109)
- EC3A-I01631-4 (OxBB95/0x1100/0x01010189)
~~EC3A-I01631-5 (Bx0OB95/0x1100/0x016010109)
¢ EC3A-I01631-6 (Bx@B95/6x1186/0x81810169)
~ EC3A-I01631-7 (8xeB95/0x1100/0x01010109)
- EC1A-0D32R-8 (@x8B96/8x11033205/0x01000100)
- EC1A-0D32R-9 (@x@B96/0x11833205/0x01000100)
(- ECZA-IM24TP-18 (@x@B95/ 001813/ 881686285 )
- ECZA-IM24TP-11 (BxBB95/8x1013/0x01000205)

A continuacién se muestra la biblioteca de dispositivos XML. Al hacer doble clic en el dispositivo deseado, podréa agregarlo manualmente a la lista de dispositivos superior.

El orden de la lista de dispositivos del bus EtherCAT corresponde al orden de conexién real de los dispositivos.

E XMLEHE -
= A AMSAMOTION_EC (@x@B95)

L EC2A-IM24TP (@x1013/0x81000205)

| EC2A-IM24R (@x1014/0x01010205)

= 4 AMSAMOTION_EC_IO (@x8B95)
i~ EC3A-I01631 (8x1108/exe1818109)
EC3A-I01632 (©9x1101/0x01020109)

I} £, Delta Electronics, Inc. (@x@1DD)
: Delta ASDA-AZ-E .. (ex183856870/0x02040608)

=By OEM (Bx8B96)
. EC1A-CORE1 (0x1400/0x01000220)

EC1A-0D32R (0x11033205/0x01000100) AJ;I
3

| |

F%: |192.168.0.11 |
ggeni.. | Tk, £8 | wm..
4 piPN-GSDMLIZ FE . . .

puerta

Muestra la direccién IP especifica de la puerta de enlace conectada actualmente.

exploracién

Muestra la direccion MAC de la puerta de enlace, la direccién IP, el nombre, etc., que se pueden utilizar para actualizaciones de firmware y cambio de la puerta de enlace requerida.
Generar ENI

El archivo de configuracion ENI generado se utiliza para almacenar informacion del esclavo EtherCAT y cierta informacion de configuracion. Este archivo debe guardarse de forma segura.
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descargar

Descargue el archivo de configuracién ENI a la puerta de enlace. Si se modifican los pardmetros, es necesario regenerar el archivo ENI'y descargarlo a la puerta de enlace.

Reanudar

Reinicie el portal de forma remota para reducir la necesidad de que el personal vaya al gabinete de control para encender y apagar el portal.

Leer

Esta funcién se utiliza para leer el archivo ENI desde la puerta de enlace. Resulta Gtil cuando un cliente borra accidentalmente el archivo ENIy desea modificar algunos parametros.
Y modificar los parametros en funcién de los actuales.

Abra el archivo ENI leido en la esquina superior izquierda para restaurar la informacién configurada previamente.

Generar archivo GSDML de Profinet

Este archivo se utiliza para importar el software de Siemens para la configuracion.

Configuracién general

Egjgi&,_j’ Delta ASDA-A2-E ..-1 Y/ EC3a-I01631-2 \/ EC3a-101631-3 \/ EC3a-I01631-4 %/ EC3a-I01631-5 Y/ EC38-101631- dl

- IEITIE,
& pclEl R &RE (%) |39 3:

ERaS

HERE
° FreeRun

E s
Eis3. i3

=2 B A (us) |4BBB 'I

BEIEER (ms) |3699

v BEhEEMY
=1 i

Modo de funcionamiento

Esta puerta de enlace actualmente solo admite los modos de sincronizacién de CCy FreeRun.

ciclo de autobus

Cuando Profinet esta conectado, el ciclo Ether CAT se sincroniza con Profinet. Si el PLC falla o alguna otra circunstancia especial provoca la desconexién de Profinet, el ciclo Ether CAT se sincronizara con Profinet.

El ciclo se ejecutara de acuerdo con el ciclo establecido por este parametro.

Reconexién automatica a la estacién esclava

Si se selecciona esta funcion, el esclavo Ether CAT se reconectara automaticamente tras una desconexién. Si no se selecciona esta funcion, el esclavo Ether CAT se reconectara automaticamente tras una desconexién.

No se volverd a conectar.

Habilitar alias de esclavos

Esta funcién no se admite actualmente.
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Imagen de proceso

EcEil [ Delta aspa-a2-E ..-1 \/ Ecza-101631-2 \/ EC3A-T01831-3 \/ EC3A-101631-4 \/ EC3A-101631-5 [ EC3A—IO$631—_']_

ERED

| HEMRE
S

TeEERRfE

=]

ahm iR |ppo out |poo S |poot |pootk 8
Delta ASDA-A2-E ..-1 2nd RxPDO Mapping exleel 6.0 Qe.e
- EC3A-I01631-2 DOOutputs exleee 2.9 Q6.0
- EC3A-I01631-3 DOOutputs ex1le00 2.9 Q8.0
-~ EC3A-I01631-4 DOOutputs exleee 2.e Qle.e
EC3A-I01631-5 DOOutputs exleee 2.8 Q12.@
- EC3A-I01631-6 DOOutputs exl6ee 2.8 Ql4.0
- EC3A-I01631-7 DOOutputs ex1600 2.8 Ql6.0
- EC1A-OD32R-8 Output process data mapping ©x1600 4.0 Ql8.0
EC1lA-0D32R-9 Output process data mapping ©x1600 4.0 Q22.0
-~ EC2A-IM24TP-10 DOOutputs @x1600 2.0 Q26.0
- EC2A-IM24TP-11 DOOutputs @x1600 2.9 Q28.0
3e.e Q3e.0

‘| | 2

BABEX PDO IN PDORE S PDOK S |pook#
-~ Delta ASDA-A2-E ..-1 2nd TxPDO Mapping @x1lAel 6.0 I18.0
EC3A-I01631-2 DIInputs @x1Ae8 2.0 I6.0
-~ EC3A-I01631-3 DIInputs @x1Aee 2.0 I8.0
- EC3A-I01631-4 DIInputs @x1Ae8 2.0 I10.8
- EC3A-I01631-5 DIInputs @x1Ae8 2.0 I12.8
EC3A-I01631-6 DIInputs @x1Aee 2.0 I14.9
-~ EC3A-I01631-7 DIInputs @x1Aee 2.0 I16.8
- EC1A-OD32R-8 Input process data mapping ©x1A8@ 2.8 I18.8
- ECLA-OD32R-9 Input process data mapping ©x1A8@ 2.8 I120.0
EC2A-IM24TP-10 DIInputs @x1Ae8 2.0 I22.9
-~ EC2A-IM24TP-11 DIInputs @x1Ae8 2.0 I24.8
26.0 Q26.9

al

Lo anterior muestra la informacién de PDO de entrada y salida para todas las estaciones esclavas Ether CAT.

La longitud del PDO indica la cantidad de bytes que ocupa. Como puede ver, la salida ocupa 30 bytes y la entrada, 26.

El desplazamiento de PDO indica cémo se asigna la informacién de PDO del Ether CAT a una direccién especifica en el PLC.

Operacion en linea de la estacién principal

ECEsy [ Delts AsDA-A2-E ..-1 \/ EC3A-101631-2 \/ EC3A-101631-3 Y/ EC3a-101631-4 \/ EC3A-101631-5 \/ EC3a-101631- 4|}

EREE
HEME

]
B

==

FHRE

INIT ‘

BOOT ‘

PRE-OP ]

Hhrilix

SAFE-OP
o |

IMAE

1136.
1141.
1146,
1158.
1155.
1159.
1164.
1169.
1173,
1178.
1182.
1187.
1192,
1196.
1196.
1198.

862
474
886
698
318
922
534
146
758
37e
982
594
206
685
818
843

PN-ERR:
PN-ERR:
PN-ERR:
PN-ERR:
PN-ERR:
PN-ERR:
PN-ERR:
PN-ERR:
PN-ERR:
PN-ERR:
PN-ERR:
PN-ERR:
PN-ERR:

req
req
req
req
req
req
req
req
req
req
req
req
req

slot-2
slot-2
slot-2
slot-2
slot-2
slot-2
slot-2
slot-2
slot-2
slot-2
slot-2
slot-2
slot-2

ecm_get_state(®)...
PN-ERR: req slot-2
ecm_get_state(@)...(8: st=8)

B

FihiEHR

opP

RFHHE

module:
module:
module:
module:
module:
module:
module:
module:
module:
module:
module:

1B7B79AE,
1B7B79AE,
1B7B79AE,
1B7B79AE,
1B7B79AE,
1B7B79AE,
1B7B79AE,
1B7B79AE,
1B7B79AE,
1B7B79AE,
1B7B79AE,
module: 1B7B79AE,
module: 1B7B79AE,
(0: st=8)

module: 1B7B79AE,

act:
act:
act:
act:
act:
act:
act:
act:
act:
act:
act:
act:
act:

act:

1838524F
1838524F
1838524F
1038524F
1838524F
1838524F
1838524F
1038524F
1838524F
1838524F
1838524F
1838524F
1838524F

1838524F

RFRE

FHEE

vl
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Estado del sitio principal

Esta funcién se utiliza para cambiar el estado del bus de ethercat.

Nota: Al cambiar el estado del bus, también se cambiaran los estados de todas las estaciones esclavas. No conecte un PLC Siemens al usar esta funcién, ya que podria causar un fallo de conmutacién.

fracaso.

refrescar

Esto muestra el estado actual del sitio principal. En circunstancias especiales, es posible que no se actualice a tiempo. Puede hacer clic en "Actualizar" para actualizar manualmente el estado del sitio principal.

Actualizar registro

El registro del sistema de puerta de enlace muestra el estado operativo de la puerta de enlace.

Reinicio de la estacion maestra

Reinicie la estacién maestra EtherCAT.

4.1.5 Instrucciones de configuracién del esclavo EtherCAT

Configuracién general

[ ECE

[ Ecsa-101631-2 \/ EC3A-101631-3 \/ EC3A-101631-4 \/ EC3A-101631-5 \/ EC3A-101631- 4|»

EEER Mkt 1001 = |~ seREEERRE |

BuE i S - R ER

BehEH

EEFAT [pc ~] DRI AR [aeee us

L[

I© synceffne
e ¢ FAFPUEM [x1 -] 4000 JAHAR B (us)
J R c APEX le RE W El(us)

LB )

HEFm

ez I~ synciffgE
 [als o JEEA |xl ll |4aa-e FHART [El(us)
c HFPEX |e REFBEl(us)

r s
d HaERE [1

j BHWAE |e Eu\EEpaom|
H

| "PM%ﬁEﬁﬁk¢%%ﬁ

Desde la direccién de la estaciéon
La direccién de configuracion de la estacion esclava (direccién oficial) la asigna la estaciéon maestra durante el arranque. Esta direccién es independiente de su ubicacién real en la red.
El orden de las conexiones dentro de un segmento de red es irrelevante.

Habilitar la configuracién experta
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Si selecciona esta opcién, puede configurar opciones como el ciclo de sincronizacién de CC y la habilitacién de sincronizacién.

Método de sincronizacién

Este menu desplegable proporciona todas las configuraciones relacionadas con el reloj distribuido en el archivo de descripcién del dispositivo. Generalmente incluye la ejecucién libre, la sincronizacion de eventos SMy la sincronizacién DC.
Habilitar SYNCO/SYN1

Al seleccionar esta opcion se activara la sefial de sincronizacion SYNCO/SYNC1.

Ciclo de la unidad de sincronizacién

Si se selecciona esta opcion, el tiempo de ciclo de la estacién maestra multiplicado por el coeficiente seleccionado seré el tiempo de ciclo de sincronizacion de la estacién esclava. El campo "Tiempo de ciclo (ps)" muestra la configuracion actual.
El tiempo de ciclo de la estacion esclava establecida.

Definido por el usuario

Si selecciona esta opcién, puede ingresar un tiempo de ciclo de sincronizacién definido por el usuario en microsegundos en el campo "Tiempo de ciclo (ps)".

Conversién de endianidad de datos del proceso de la estacion

Siemens usa big-endian por defecto. Algunos servosistemas u otros dispositivos usan little-endian. No seleccionar esta funcién puede causar errores de transmisién de datos. Seleccionarla ayudara.

Esta funcién convierte automaticamente los datos al formato big-endian y cada estacién esclava se puede configurar individualmente.

Datos de proceso

/ ECEih Y ['ieitﬂ..'ﬁﬂﬂﬁ-!—f .—1 EC3A-T01631-2 EC3A-T01631-3 EC3A-T01631-4 EC3A-T01631-5 EC3A-T01631- 4| P
— i |%&El | FHSl [Bytes | BB EEENE: |
| hemaees | #-[] 1st RxPDO Mapping ox1600 @ Ri sM?
2nd RxPDO Mapping ox1l68l1 @ 6.0 RW SM2
TR HIE - Control lord oxce4e @ 2.8 Q+0.0 UINT
.~ TargetPosition Ox6e7A © 4.0 Q+2.0 DINT
P # [ 3rd RxPDO Mapping ex1602 @ RU SM?
-0 4th RxPDO Mapping oxl683 @ RW SM?

#An

HRFR

£i35%- 413

BA |%&8l | FHSl [Bytes |HB EeERE:T

= # [ 1st TxPDO Mapping @x1AB0 0O RW SM?
- 2nd TxPDO Mapping exlnel o 6.0 Ru SM3
- Status Word ex6edl @ 2.0 1+0.0 UINT
-~ ActualPosition 9x6064 © 4.9 I+2.8 DINT
w0 3rd TxPDO Mapping ex1A@2 © RW sm?
=[] 4th TxPDO Mapping @x1A83 @ RW SM?
6.0 1+6.0

En los sistemas de control automatizado practicos, normalmente hay dos formas de intercambio de datos entre aplicaciones: critico en el tiempo y no critico en el tiempo.

No critico en el tiempo. Critico en el tiempo significa que una accién especifica debe completarse dentro de un plazo determinado; de lo contrario, se considerara no critico en el tiempo.
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Si la comunicacién no se completa dentro del plazo especificado, podria provocar un fallo de control. El proceso de envio periédico de datos criticos se denomina Comunicacion Periddica de Datos de Proceso (PDO).

Los datos que no son criticos en el tiempo se pueden enviar de forma no periédica mediante la comunicacién de datos de buzén (SDO) en EtherCAT.

Parametros de inicio

Los parametros de inicio se pueden transmitir a la estacién esclava mediante SDO (Objeto de Datos de Servicio) durante el arranque del sistema. Estos parametros de inicio contienen algunos requisitos basicos para el arranque de la estacién esclava.

La interfaz comdn para estos parametros de configuracion se muestra a continuacion:

[ EcEsE \| Delt E..-1 [ Ec3a-101631-2 \f EC3A-101631-3 \[ EC3A-101631-4 \[ EC3A-I01631-5 \/ EC3A-101631- 4[F
. | HgF FE5I =5 KE BEE £
e 1|0x6060 ee SINT l.e 1 Modes of operation
" 2|ex6@93 el UDINT 4.8 20200 Numerator
W&
—_— 3|ex6083 oo UDINT 4.0 5ee Profile acceleration
BAEH 4|exees4 00 UDINT 4.0 580 Profile deceleration
5|ex6081 =] UDINT 4.8 Seeaoe Profile velocity
#xE 6
Hazxh
TR
=8
|
I WA RiF. . b a2 T#

La funcién "Insertar" aflade un proyecto SDO a la lista de parametros de inicio. El cuadro de seleccion del diccionario de objetos emergente se muestra a continuacion:

*

HEES| il E 1=} &S D0 £ H
3 - @x1000 UDINT 4.0 ©x04820192 ro Device type
2| - exleel USINT 1.0 e ro Error Register
g | - ©exlees STRING 3.e ro Device name

-~ @x188A STRING 3.0 ro Software version

+ @x1018 18.8 re Identity
% | ex1600 34.8 ruw 1lst Receive PDO Mapping
- @..axlsg]_ 34.0 ru 2nd Receive PDO Mapping
E ex1602 34.e ruw 3rd Receive PDO Mapping
N “ @x1603 34.0 ru 4th Receive PDO Mapping
f i @x1A00 34.@ ru 1st Transmit PDO Mapping

- @x1A01 34.0 ru 2nd Transmit PDO Mapping
5 E! ex1A02 34.@ ru 3rd Transmit PDO Mapping
7 | @ ox1ae3 34.0 ru 4th Transmit PDO Mapping

LT ex1Cee 6.9 ro Sync manager type

Eﬂ ex1c12 6.8 ru RxPDO assign

-5 ex1c13 6.0 ru TxPDO assign

,_,:‘ ox1C32 50.@ ro SM output parameter |

#3| [oxiee0 F%3 [ee %M [UDINT FHE [e0 g [exesnz0102

AouEmiE| AnEsnE| wx |

1
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Antes de agregar un SDO, puede modificar el nombre, el indice, el subindice y el nimero de elementos utilizando las opciones debajo de la barra de edicion (el procesamiento por lotes se logra configurando el "nimero de elementos").

Agregue pardmetros como la longitud de bits para formar un nuevo pardmetro de inicio.

editar

Puede editar los parametros del elemento seleccionado. Los parametros de solo lectura, como los del sistema, no se pueden editar.

borrar

Puede eliminar los parametros de inicio del elemento seleccionado actualmente.

Muévete hacia arriba, muévete hacia abajo

El orden de la lista SDO (de arriba a abajo) representa el orden en que se pasaron los parametros de inicio a los mddulos. Puede cambiar este orden con los botones "Subir" y "Bajar".

Cambiar el orden en que se transmiten al médulo.

Configuracién de ranuras

Esta es una pestafia para configurar sus mddulos o funciones.

£ ECATER —
 Delta ASDA-AZ-E ..-1 (@x010D/0x10305070/0x0204..  3A-101831-5 \[ EC3A-Tois31-6 \/ EC3A-T01631-7 / ECLA-OD32R-8 EC1A-0D32R-0 \/ EC2A-IM24TP-1@ |\ ECOA-T2e

- EC3A-101631-2 (@x0B95/0x1100/0x01010109) |B= igEER TR |~ HHRSERIE

- EC3A-101631-3 (@x0B95/0x1100/6x01010109) . -
EC3A-1I01631-4 (8x@BI5/08x1168,/6xA1818109) ERRE 1 |Terminals |#x80000182
EC3A-101631-5 (0x0BO5/0x1100/0x01010169)

(EMB-IOAR EMB-IO4R)

- EC3A-101631-6 (0x0B9S5/0x1100/0x01010109) 2 |Terminals it i
- EC3A-T01631-7 (0x0B95/0x1100/0x01010169) HERE (EMB-TORTEE) EME-TORTR )
- EC1A-0D32R-8 (0x0B96/8x11033205/8xA1000100) 3 |Terminals (EMB-IOSR EMB-IOSR)
- EC1A-0D32R-9 (@x@B9O6/8x11033205/0x01000100) (EMB-IOSTN EMB-IOSTN)
EC2A-IN24TP-10 (OXOBI5/0x1013/0x01000205) j—— 4 |Terminals
- EC2A-IN24TP-11 (0x@B95/0x1013/0x01000205) : (EMB-AMS EMB-ANE)
5 |Terminals (EMB-AQ8 EMB-AQS)
6 |Terminals (EMB-AE3 EMB-AES8)
Ll (EMB-AM1® EMB-AM1®)
7 |Terminals
£ XMLE S E | Hemm ——— (EMB-ATSG EMB-ATSG)
A Ansnmnou{c (8x8B95) ; ] 8 |Terminals
EC2A-IN24TP (0x1013/0x01000205 5 T 5
| EC2A-INZ4R (©x1014/0x01010205) | tEeE 9 |Terminals (EMB-ARSG EMB-ARSG)

(EMB-AWAG EMB-AWAG)
(EMB-ANS EMB-ANS)

A ANSAMOTION_EC_IO (9x@B95) 10| Terminals
EC3A-I01631 (9x1180/0x01018189) s

=_ EC3A-I01632 (8x1101/0x01020189)

=

1| Terminals

A Delta Electronics, Inc. (©x@1DD) 12| Terminals
| Delta ASDA-A2-E .. (0x19305070/0x02040608)

13| Terminals

&G OEM (0x8B96) #i7
 ECIA-COREL (0x1400/0x01000220) 14| Terminals
| EC1A-0D32R (0x11033205/0x01000100) _'ﬂ 15| Terminals
Ll—l : 16| Terminals
Mi%: [192.168.0. jﬁ] ) [——
A RRENT. . | TH.. | 8 I B - I 18| Terminals ﬂ i
4 pEPN-GSDMLIC . . . | 2 R
“e— 91

reemplazar

La lista de mddulos de la derecha se configura en el mddulo de configuracion de la izquierda.

borrar

Eliminar el médulo de configuracién de la izquierda

Muévete hacia arriba, muévete hacia abajo

Esto representa el orden en el que los médulos de extension o las opciones de funciones se transfieren al médulo.

Nota: "Médulo de configuracién" se refiere a la informacion del médulo que necesita configurarse y prepararse para ser transmitida al médulo; "médulo en linea" se refiere a la informacion del médulo leida desde el médulo.
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diccionario de objetos

3A-T101631-5 |/ EC3A-T01631-6 Y/ EC3A-T01631-7 \/ EC1A-0D32R-8 \/ ECI1A-0D32R-9 \/ EC2A-IM24TP-1p ) EC2A-IM24TP 11 419

— fer e | =m | &= & [ mmes | eoo [=x% £
- x1000 UDINT 4.0 ©x1389 (5001) ro Device type
exleel USINT 1.8 -} ro Error register
HENE - Bx18es8 STRING 9.9 EC2A_IM24 ro Device name
—_— - Bx1ees STRING 3.e 1.8 ro Manufacturer Hardware..
J— ©8x180A STRING 3. 2.5 ro Manuf?cturer: Software...
- @x1018 1s.e Identity Object
& ex1eFl 8.0 Error Settings
BT Ii;?--exlm 46.9 DOOutputs process dat.
'1 ex1lAee 62.@ DIInputs process data..
’ HeFR Er'r ex1Cee 6.0 Sync manager type
Wik _TI ex1C12 68.9 SyncManager 2 assignm..
hER{F # @x1C13 68.@ SyncManager 3 assignm.. —
-@x1C32 €1.9 SM output parameter
=R ft' ex1C33 6l.e SM input parameter
& 2x6e00 4.0 DIInputs
5 ex7ee8 4.9 DOOutputs
- @x8000 4.0 Coupler Configuration
- @x8001 4.0 DigitalOutputState
= 8xB80082 4.0 DigitallnputFiltering =l
%3l | FHal | e | | il
MooLgmis| migsieni|

Se utiliza para ver el diccionario de objetos leido desde el XML del dispositivo.

Operando desde la estacion en linea

3A-101631-5 \/ Ec3a-Tol63l-6 \/ Ec3a-1o1631-7 \/ Ecia-opazR-s \/ EClA-OD32R-3 \/ EC2a-IM2aTP-12 \| EC2A-TMZaTP-11 | 4|»

] MRS
ﬂ INIT | BOOT |i§§4ﬁ?§: Bish |
o PRE-0P | wh R | Bl
SAFE-OP
BhEH 4‘
opP |
[k
HEaFR
EOI %
o FOERI - FHR
EERE | punies..| |
=8

EEPROMIES
EREE.. | |
SARE.. | |

Dado que el estado del sitio esclavo sigue al estado del sitio maestro, no necesita preocuparse por el contenido de esta pagina.
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4.2. Conexién de la puerta de enlace al PLC Siemens

4.2.1 Conexién de un PLC de 200 unidades

Este ejemplo utiliza STEP 7.

Importe el archivo GSD generado en la seccién 4.1.3 en STEP7 en el orden que se muestra en la imagen de arriba.

Zfl SHF ) A
= %A s -
i e &

FHEMO0 Clock_15:5M0.5 01360
s )
Clock_1sSM0.5
J
I GSDML B Sk PROFINET AT GSOML S2f o
S e 5
s SAf oL Pk
S = s )
% L 2 (2. [ | GSDMLY23:0EM PH1A-SIMPLE-20241102ml 20250403 172514 E
- (8. [ | GEDMLY230EM PNIASIMPLE 202408084l 20250409 17.2548 i
o [ | GSDMLYV2 3AMS Py CAMO220241 111 4l 20250410 033815 E
=1 g [ | GSDMLYV232AMKPNMB-20241208 aml 2250415111234 3
[ | GSDMLYV23AM PH2ADT 6 MB-20250328 aml 20250415 17.3645 s
& [ | GSDMLYV2 3 AMX PHAA 20250408 sl 20050416 17.22.49 b3
i [ | GSDMLY2 345X PHAA 20250423 sl 2250423 111617 EE
8. [ | GEDMLYZ 3AMXPN2A-202411 05l 2026-04-23 16:06:30 3
@ 0. [ GSDMLY235DinghiPhiaCANopen 20230206 sml 20250425 10,4559 T
% DMLY2 3 AL PHAA 20241120 e 2P5 0507 161243 EE
ree GEDMLV2.31 AMX PN ECH-20250509 srl 2AP505.09 2 29 E#
Ff < >
Gl e
Enrwn SASM GSIL
i
S nRzER SRS BBV EC S A (>

Seleccione el comando PROFINET en el menu Herramientas.

£

B 7B

PWM 3T

7T Get/Put EEHR PROFINET

MAIN x

‘1 Tomeaw

SERLD |

o
E

L]

EHRHER A0

can

. B
B R aEEs- PROHNEFJ%%

SMART
e

- .

TE 1 - STEP 7-Micro/WIN SMART

Seleccione la funcién PLC como controlador PLC y configure la IP del controlador PLC correspondiente y otros parametros relevantes. Haga clic en Siguiente al finalizar.

HEPLCHIRE
v FeileE

I BREE

™ PROFINET #0130 ezt ne

EKRIRO Az
& EErF S M [t <] ms
P [ 192 018 . 0 . 30 EEEdiE:  [0000 s
TS 255 . 255 . 255 . O
Hihpix: 0 0.0
e
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En la columna derecha, en PROFINET-IO > E/S > AMSAMOTION > Puerta de enlace AMS, seleccione PN2-EC-M. Haga clic para seleccionarlo y, a continuacién, mantenga pulsado el botén izquierdo del ratén y

arrastrelo a la tabla de la izquierda.

CPUSR20
CPU SR30

plc200smart

[E $%#Hg8(CPU ST20_ple200smart) _
' 1 192.168.0.30

=1 PRUPINET-TU
Bl Gateway
[=- AMSAMOTION
[ AMS Gatews

- AMX-PNMBY 1.0.0

PM1-CA-M02v1.0.0
-~ PN2-CA-M02Y1.0.0
B ik _PROFIRET PoJif2im B [CRZEcIiing ]
SRR R A AR e
PN-CANopen Gateway
- General
BEE - AMSAMOTION
- AMS Gereral
e PEE | A 1. - OEM

1. OFM Renaral

i

BES

PR

% T—4% £ | BUH

Haga doble clic en el campo de nombre del dispositivo e introduzca el nombre correspondiente. No puede haber dos dispositivos con el mismo nombre en el mismo proyecto. Ademés, configure la direccién IP, manteniéndola coherente con el control del PLC.

Los dispositivos estan en el mismo segmento de red.

w I
] PROFINETRS plo200smart - [#-CPU SR20
-0 #5128 (CPU ST20_plc200smart) _ CPU SR30
B-[E] PN2-ECMVL0.0-pn2-ec-m B — VPR CPU SR40
- [F] PN2-ECM(D) j;] -CPU SR80
[0 ECM(1) -CPUST20
-[E] Delta ASDA-AZE ..-1{2) #- CPU ST30
[F EC3A101631-2(3) pnZ-ecm(PNZECHY1.0 CPUST40
[E EC38-101631-3(4) [ CPU ST60
[0 EC3A-101631-4(5) El-PROFINET-IO
[ EC3A-101631-5(5) - Gateway
d -[E] EC3A-I01631-6(7) | B AMSAMOTION E
I [E EC38-101631-7(8) AMS Gateway L
[ [0 EC1A-OD3R-8(9) -DS Co. Ltd C
| [ EC1A-0D32R-9(10) : PN-CANopen Gateway
EC24-IM24TP-10(11) . - . - General
EC2A-IM24TP-11(12) &ﬁ%ﬁigﬂ: PROFINET g%émﬁﬁﬂ‘]ﬁﬁﬁﬁo - AMSAMOTION
B =5 ol BRAEmRE - - AMS General
i i E-0EM
OEM General
#/EX B-1/0
- AMSAMOTION
EEE [ Al EEE = Profinet 1/0
1 PN2-EC-MV1.0.0 pn2-ecm
2
3
4
5
[
7
8
< >
4 % T—# 5| GE | L
- < >

Haga clic en "Generar" para descargar el programa al médulo.
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4.2.2 Introduccién al contenido importado, palabras de estado y palabras de control

T FaEieD e =
=0 IR (CPU ST20 peanosmart) | il <30 BREFAER EEWRIR - [
.0 mescMioomiecn iccn
5 maccan) Fr AT
B e m I —— - 4 TR SOA-A2-E .1 (ax0100/0x10305070/0x0204.. | IECEREN)/ Deita aSoR-Az-€ -1 \/ ECA-Toiesnz \/ EA-T016913 \/ ECA-Toieis \/ EGA-TOIS
5 Dot AorA2 -1 ecuoome EESNTolon 3 (cxanrs/ontico/oetoieios) =
1B oo i) )| T il o Aorerd ECA-Ioteri s (oxo8os/oxt 100/oxo1010109) J— R RR 00 ouT [P0 = [pootcE
] - xip |oszres ECAM2TP-0 I Ok totostls (ouaonroution/ondiorion) Delta ASDA-A2-E ..-1 2nd RxPDO Mapping oxt6ol 6o
B ecuionn® | |1 EOH i £ca 2 1 SRS (ramas/maioosoveiono £C3A-T01631-2 D00utputs oxase0
- = S i i ccntoiate T OAToleai 7 (oremessentio/ouaioroion e £C3A-T01631-3 Dooutputs ases
& ecsnioies: i ! ccmioias ECIA 00208 (010096, 01033705/0V01000100) e s i
™ir et ©EIA00NS (ouoeac/ontiesaa0s/0xeionoion) P
- B (] |2 [perassoasze 1 2 ™ ECIA TN2ATP- 10 (0x0895/0x1013/0x01000205) 3 EC3A-101631-5 DOOutputs ex1600
E Ku\oozm-e?;)) e : e e \ECIA-IN2ATP 11 (0x0B95/01013/001000205) UHREE EC3A-101631-6 DOOutputs ox1608
& sucosman | B ; o160
0 oo | 0w ][5 |ecwiorete s L] L - £C14-0032R.9 Output process data napping <1600
o = (s lecwoiens B w _ SCA IR s e
a7 lecwioiens 7 i — = < ECaa-TH2eTP-11
3T jsJecworeny o ] A rorion_cc (oo
{41 s lEcmooame s L] R G ol
ECoA T (oviora ovotoroses
{5 1 (10 |Ecisooans 0 i) =
S ] i e e | | | _ 4 wwomcc10 o 70t S o [recrs i
cCon oo Gortson/orototoron) elea ASDA-A2-E nd TxPD0 Happing g
L8 IR EERTEE H E ECA-T01632 (0x1101/0:01020105) EC3-101631-2 DlInputs exiave 2.0
- ) s £C3A-T01631-3 DInputs e 20
i evta Bisctponics, Toc. (6100) Ec3a-101631-4 DIInputs extase 2.0
Deita ASORATE < (OuIG3030T0/okaT040608) EC Inieaty priadd o 29
oen osse) £Ca-T01631-6 DInputs o0 20
e — £C3A-T01631-7 Dlnputs e 20
£C14-0032R-5 Input process data mapping  @x1260 20
< > SR (G308 SR 001005, Jd EC1A-0032R-9. Input process data mapping  Ox1A00 2.0
L 4 EC2A-IM24TP-10 DIInputs ox1Ag0 2.0
[ © ECaa-TH2eTP-12 3
sAe) o <] sEes [ < Rx: [192.268.0. e =8
gmo. | FH. | =a | em. | L
EFRPN-GSDMLX A ... 'Y

Como se muestra en las dos imagenes anteriores, cada esclavo EtherCAT esta representado como una ranura en el software SMART, y cada esclavo...

EI PDO de la estacion se convierte en una direccién en el PLC.

Para facilitar la comparacién entre clientes, se ha afiadido un nimero de serie después de cada estacién esclava, por ejemplo, del -1 al -11, como se muestra en la imagen superior. Observe el niimero de secuencia entre paréntesis en el software Smart.
El nimero se refiere al nimero de ranura.

Este tiempo de actualizacién se refiere al ciclo Profinet. Cuando la conexién PN es normal, el ciclo Ether CAT es consistente con el ciclo Profinet, por lo que el ciclo Ether CAT en este momento...

El ciclo CAT es de 4ms.

EE A A (ms) 4.00 -

palabras de estado y palabras de control

En la parte frontal de la estacion esclava Ether CAT, se puede ver que la palabra de estado y la palabra de control ocupan 2 bytes cada una. Estas se utilizan para controlar el estado y la monitorizacion de la estacién maestra Ether CAT.

Estado de Maestro CAT

(B [Col/Stat 11 128 1 128

o

il

B Rst/En 1 [ 129 1 [ 129

Ctrl ——QB128 para cambiar el estado del sitio principal
0: Invalido
1: Solicitud de cambio a INIT
2: Solicitud de cambio a PRE-OP
4: Solicitud de cambio a SAFE-OP
8: Solicitud de cambio a OP

Nota: No utilice esta funcién simultaneamente con el cambio de estado del software de configuracién, ya que esto puede provocar que el bus se desconecte o que falle el cambio.
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RSR——QB129 Reiniciar el sitio principal

0: Invélido

1: Solicitud para reiniciar el sitio principal e ingresar INIT

2: Solicitud para reiniciar el sitio principal e ingresar al modo PRE-OP.

4: Solicitud de reinicio del sitio principal e ingreso a AFE-OP

8: Solicitud para reiniciar el sitio principal e ingresar al modo OP.

Nota: Este valor debe borrarse a0 0 debe asi un valor de 0 después de entregérselo al PLC; de lo contrario, la estacién principal seguira reiniciandose.

Stat—IB128 El estado del sitio principal representa el estado de la solicitud (izquierda) y el estado real (derecha).

0: Esperando conexién

1: Estado INIT:

2: Estado de la orden de compra

4: Estado SO

8: Estado OP

Nota: El estado real puede diferir del solicitado debido a que los di itivos se lo que provoca un fallo en el cambio de estado del sitio maestro. Por ejemplo, IB128 podria mostrar 81.

Esto indica que el sitio principal solicité cambiar al estado OP, pero el cambio fallé debido a circunstancias especiales. El estado actual del sitio principal es INIT.

Err——Cédigo de error del sitio principal IB128

err=01: Esperando la inicializacién del sitio principal

err=02: falta el archivo .eni

err=03: error de comprobacién de eni

err=04: Error de inicializacién del sitio principal eni

err=05 El sitio principal esta esperando conexion.

err=06: Error de inicializacién del esclavo eni

err=11: Esperando para cambiar a INIT

err=12: Se agot6 el tiempo de conmutacién a INIT, esperando conmutacién manual.
err=21: Esperando para cambiar a PRE-OP

err=22: Error al cambiar a PRE-OP

err=23: la verificacién eni fallé, esperando intervencién manual.
err=41: Esperando para cambiar a SAFE-OP

err=42: Se agot6 el tiempo de conmutacién a SAFE-OP, esperando conmutacién manual.
err=81: Cambio automatico a OP

err=82: Se agot6 el tiempo de cambio a OP, esperando cambio manual.
err=83: Cambio manual a OP

err=84: El estado del OP detect6 una desconexion del esclavo o ninguna respuesta.
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