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1. Descripcion general del producto

1.1 Introduccién del producto

El RS485/RS422-EC es un médulo de comunicacidon EtherCAT a MODBUS RTU que es econémico, estable y facil de instalar.

Un producto muy versétil. Admite hasta 10 médulos esclavos, cada uno con bobina de 64 bits, entrada discreta de 64 bits y 16 operaciones de retencion.

Los registros, incluidos 16 registros de entrada, se pueden ampliar para admitir mas puntos de E/S esclavos de usuario que la cantidad de puntos de E/S que se pueden configurar para un solo médulo esclavo.

Admite un maximo de 640 bobinas, 640 entradas discretas, 160 registros de retencién y 160 registros de entrada en un solo médulo.

1.2 Caracteristicas y funciones

- Admite la funcionalidad de maestro Modbus RTU, utiliza el protocolo de comunicacién Modbus RTU estandar y la interfaz de comunicacién es configurable.

= Admite la funcién de transmisién transparente RS485 o RS422.

La velocidad de transmision del médulo, el formato de datos y la informacion de la estacion esclava se pueden configurar a través del ordenador host EtherCAT.

La informacion relevante del usuario se puede almacenar de forma permanente y esta lista para usarse al encender el dispositivo.

= Adopta un método de montaje en riel estandar DIN de 35 mm para facilitar la instalacion.

El circuito de alimentacion incorpora un disefio de proteccion contra conexion inversa.

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

1.3 Escenarios de aplicacién

Los médulos RS485/RS422-EC tienen una amplia gama de aplicaciones, como el control de PLC, la automatizacién industrial, la automatizacién de edificios, los sistemas POS y la monitorizacién de energia.

Sistemas de control, control de acceso para dispositivos médicos, sistemas de asistencia, sistemas bancarios de autoservicio, monitorizacion de centros de datos de telecomunicaciones, aparatos informaticos, equipos de visualizacién de informacion LED, instrumentos de medicion y monit

Dispositivos o sistemas que requieren la conversién de un puerto serie RS485 0 RS422 a un bus EtherCAT, como por ejemplo los sistemas de monitorizacion de energfa ambiental y los sistemas de servicio de comidas.
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1I. Especificaciones del producto

2.1Parametros del producto

Parametros principales

puerto de red Rs422)

Tipo de nerfz RI45

Protoeclode comunicacion EtherCAT

Tipo de interfaz RS5422 (bloques de terminales de grado industrial con paso de 5,08 mm)

velocidad de baudios 1200"‘4,6875 MbpS

Formato de comunicacién Por defecto, se utilizan 8 bits para los datos, 1 bit parala parada y no hay paridad

Distancia de transmision Auna velocidad de transmision de 100 kbs, el alcance de la comunicacién serial 422 es de 1200 metros, sujeto a las condiciones reales.
P Rs485)

Tipo de interfaz RS485 (bloques de terminales de grado industrial con paso de 5,08 mm)

velocidad de baudios 1200"‘4,6875 MbpS

Formato de comunicacién Por defecto, se utilizan 8 bits para los datos, 1 bit para la parada y no hay paridad.
Distancia de transmision Auna velocidad , el alcance de la RS-485 es de 1200 metros, sujeto a reales.
Parametros de potent

Tension de funcionamiento 24V CC; con proteccién contra polaridad inversa.

Consumo de energia 2W~4W

Entorno laboral

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

Temperatura d simacenamiento - 40°C~+85°C

otro

[ guia

tamafo 29 mm (largo) * 92 mm (ancho) * 65 mm (alto), sujeto al producto real.

2
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2.2. Descripcion de cada parte

2.2.1 Descripcién del terminal

Etiqueta del termingl Descripcion de la funcién
24V+ 12-28VTerminal positivo de la fuente de alimentacién de CC
OV 12-28VTerminal negativo de la fuente de alimentacién de CC
B' Terminal de inversién RS485
A+ Terminal positivo RS485
T' Final de la transmisién de reversa R5422
T+ Extremo positivo de transmisién RS422
R- Inversor receptor RS422
R+ Extremo positivo del receptor RS422
Reiniciar Bot6n de reinicio
2.2.2 Descripcién de la luz indicadora
nombre ilustrar

SISTEMA Luces indicadoras del sistema

CORRER Indicador de estado de comunicacién EtherCAT

ERRAR Indicador de error de comunicacién EtherCAT

RS422

Luz indicadora de funcionamiento RS422

RS485

Luz indicadora de funcionamiento RS485

2.2.3 Luz indicadora del puerto de red

IN es la entrada para conectar con el dispositivo anterior.

OUT es la salida conectada al dispositivo de nivel inferior siguiente.
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III. Funciones del producto

3.1 Funcion de estacion maestra Modbus RTU

La estacién maestra RTU de este médulo puede admitir hasta 10 médulos esclavos, cada uno de los cuales puede configurarse con 64 salidas digitales (bobina) y 64 salidas discretas.

Tiene 16 registros de entrada y 16 registros de retencion.

Al utilizar la funcién Modbus RTU, cada estacion esclava genera su propio nombre de lectura/escritura, y cada comando realiza sondeos en un periodo determinado (configurable).

Cuando el tiempo de ciclo sea demasiado corto, la estacion principal emitird una advertencia, pero aun asi dara la siguiente instruccién tan pronto como sea posible después de que se agote el tiempo de espera.

Al utilizar la funcion Modbus RTU, el intervalo de llamada a la funcién de escritura no debe ser inferior al doble del ciclo de sondeo; de lo contrario, la funcién de escritura se ejecutaré continuamente, lo que dara lugar a lecturas repetidas.

Los datos no se actualizaran. Consulte el Capitulo 7 para obtener instrucciones detalladas sobre la configuracion.

La comunicacién Modbus puede utilizar interfaces RS422 o RS485.

3.2 Transmisién transparente

Cuando se utiliza el modo de transmisidn transparente, este médulo transmite directamente los datos recibidos del maestro EtherCAT a través del puerto serie seleccionado.

Tras recibir los datos, envielos directamente a la estaciéon maestra EtherCAT.

3.3 Funcién de reinicio del botén

Al encender el médulo, mantenga pulsado el boton de reinicio hasta que el LED SYS del médulo parpadee dos veces; a continuacion, suéltelo. Después, apague el médulo durante al menos 3 segundos antes de volver a encenderlo.

EI médulo de alimentacion restablecerd entonces su configuracion de fabrica, como se muestra en la tabla a continuacion.

Nombre del pardmetro Valores predeterminados de los parametros

Pardmetros del puerto seri¢ Velocidad de transmisién 9600, paridad Ninguna, bits de parada 1
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Paradmetros del esclavo Restaurar la configuracién predeterminada, todo a cero.

Seleccionar interfaz RS48 5

Seleccionar modo Modo de paso

3.4 Funcién de arranque (actualizacién de firmware)

Antes o dentro de los 3 segundos posteriores al encendido del médulo, cambie el interruptor SW1 a "1"y manténgalo presionado durante al menos 3 segundos. En ese momento, se iluminaran los LED SYS, RS422 y RS485.

Todas las luces parpadearon a intervalos de 1 segundo. Después de 3 segundos, la luz SYS cambié de parpadear a intervalos de 1 segundo a parpadear a intervalos de 0,2 segundos, lo que indica que el proceso de arranque se habia completado correctamente.
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CuatrolInstrucciones de configuracién de parametros

Este capitulo ofrece una introduccién detallada al diccionario de objetos del médulo RS485/RS422-EC. Este capitulo solo abarca las palabras clave relacionadas con la funcionalidad del médulo.

No hizo ninguna presentacion.

4.1 Preparativos previos a la configuracién

Conecte la fuente de alimentacion externa de 24 V CC al médulo y enciéndalo. Antes de encenderlo, compruebe que los terminales positivo y negativo de la fuente de alimentacion estén conectados correctamente.

4.2 Diccionario de objetos

indice

Subindice

nombre

Tipos de datos

Modo configurable

Valores maximos/minimo:

Funcién

4070

01~14

error de datos

uint32_t

RO (solo lectura)

Guarda los cédigos de error que aparezcan después del arranque.
Y el momento de ocurrencia, el indice singular es

Se produjo un error en el momento, incluso en el indice
Esto es un error; consulte la seccién [niimero] para obtener una ey

Capitulo 8

xplicacion del codigo de

4071

El objeto se guardd durante 17 segundos.

Valor maximo

01

Tiempo de transmisién

uint32_t

RO (solo lectura)

Tiempo de envio

02

Tiempo de espera

uint32_t

RO (solo lectura)

Tiempo de espera para recibir + tiempo de recepcion

03

Tiempo total

uint32_t

RO (solo lectura)

Tiempo de transmisién + Tiempo de espera +
Intervalo de espera estandar Modbus

(Intervalo de 3,5 T) + tiempo de procesamiento

8000

Velocidad de transmision

enumeracién

Preoperatorio

min:1

maximo: 16

Se utiliza para seleccionar la velocidad de transmisién del puerto

1:2400 Baudios
2,4800 baudios
3:9600
4:12.2K
5:14.4k
6:19.2k
7:38.4k
8:57.6K
9:115.2K

10: Velocidad de transmision personalizada

erie.
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marco de datos

explicito
baudios

votacion

tiempo

Reinicio del esclavo

Reinicio de error

Dispositivo

Modo

Dispositivo

Interfaz

enumeracién

uint32_t

uint16_t

booleano

booleano

enumeracién

enumeracién

Preoperatorio

Preoperatorio

Preoperatorio

Preoperatorio

Op

Preoperatorio

Preoperatorio

min:1

méaximo: 18

min:50

maximo: 65535

min:0

méximo:1

min:0

maximo:1

min:0

méaximo:1

min:0

méximo:1

Se utiliza para seleccionar el formato de datos del puerto serie.
El primer digito es la longitud de los datos, el sequndo digito...

Es una suma de verificacion; el tercer bit es el bit de parada.

1:8E1
2:801
3:8N1
4:8E1.5
5:801.5
6:8N1.5
7:8E2
8:802
9:8N2
10:7E1
11:701
12:7E1.5
13:701.5
14:7E2
15:702
16:9N1
17:9N1.5
18:9N2

Cuando 8000:1 se establece en 0x10, la velocidad de
transmision utiliza el valor del subindice.

Para introducir el valor, simplemente ingrese el nimero decimal.
Por ejemplo, 115200 corresponde a una onda de 115,2 kbps.

Tarifa especial

Tiempo de sondeo, en modo Modbus
A continuacién, cada instruccién consulta la configuracién.
Hora, configuracién detallada sobre el tiempo de sondeo

Consulte el Capitulo Nueve para obtener instrucciones sobre la ub

Asigne el valor 1 al subindice, luego borre y guarde.

Parametros de usuario, este bit se reinicia automaticamente.

Asignarle el valor 1 a este subindice eliminara el 4070.
El cdigo de error se guarda en el archivo, y este bit es auto-

Reiniciar

Seleccione el modo de funcionamiento del médulo.
0: Modo Modbus

1: Modo de transmision transparente

Seleccionar interfaz de trabajo del médulo

0: Interfaz RS485
1: Interfaz RS422

cacion.
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Direccién del esclavo

Byte

Preoperatorio

min:0

maximo: 255

No se permite la direccién de interfaz esclava, del 1 al 255.

Un valor de 0 indica que la estacién esclava no es valida; la

estacion esclava estd cerrada.

¢Es necesario leer la bobina?

uint6_t

Preoperatorio

bobina es min:0
2 . booleano Preoperatorio 0: Deshabilitar la lectura
Ieglble méximo:1
1: Habilitar la funcién de lectura diferida
X Si es necesario leer el registro de espera.
mantener reg min:0
3 . booleano Preoperatorio 0: Deshabilitar la lectura
Ieglble méximo:1
1: Habilitar la funcién de lectura diferida
arranque de bobina m | nZO Comience desde la bobina del protocolo Modbus en la estacién es}

tlava.

inicio de entrada

uint6_t

Preoperatorio

maximo: 65535

DIRECCION méximo: 65535 Direccién de inicio

el _
, mi nZO Namero de bobinas en el protocolo Modbus de la estacion esclavg

6 ndmero de Byte Preoperatorio
maximo: 64 cantidad

bobina

Discreto .
mi nZO Entrada discreta en el protocolo Modbus de la estacién esclava

Direccién de inicio

direccién de inicio

maximo: 65535

Direccién de inicio del registro

direccién
, mi nZO Entrada discreta en el protocolo Modbus de la estacién esclava
9 ndmero de Byte Preoperatorio
DI maximo: 64 NUmero de entradas
Aporte .
. . mi nZO Introduzca el remitente en el protocolo Modbus en la estacién esclava.
B reglstro ul nt6_t Preoperatorio
maximo: 65535 Direccién de inicio del registro
direccién de inicio
el
numero de mi nZO Introduzca el remitente en el protocolo Modbus en la estacion esclava.
d 0 Byte Preoperatorio
Aporte maximo: 16 Nuamero de registros
registro
Sostener .
. . . mi nZO Mantener la comunicacién con la estacién esclava a través del profocolo Modbus.
mi reglstro U|nt6_t Preoperatorio

el
numero de
Sostener

registro

Byte

Preoperatorio

min:0

méaximo: 16

Mantener la comunicacién con la estacion esclava a través del proj

Ndmero de registros

ocolo Modbus.

=Nota: Cuando un Unico diccionario de objetos no puede leer todos los datos de un esclavo en particular, se pueden utilizar varios diccionarios de objetos para leer el mismo esclavo.

Los valores de la tabla se pueden utilizar para ajustar las direcciones de inicio de los registros y las bobinas segun corresponda.
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4.3 Instrucciones de uso
Descripcién de la funcién DataValid:
DataValid es un indicador de configuracién personalizado con un tipo de datos de byte (8 bits). Los 4 bits superiores se utilizan para distinguir diferentes...

Dispositivo esclavo Modbus; los 4 bits inferiores distinguen los diferentes cédigos de funcién Modbus.

Notas de modificacion de DataValid:
7.° digito, 6.° digito, 5.° digito, 4.° digito, 3.° digito, 2.° digito, 1.er digito, 0.° digito

X4 X3 X2 X1 a b do d

Funcién de lectura Bits 7:4 x4x3x2x1: Toma el valor después del diccionario de objetos correspondiente (0x8001~0x800a) y 0x00ff, que es 1-10.

POCO 3 a. Lee el valor del registro de entrada.

0: El valor que se muestra esta vez es el valor del registro de entrada leido previamente a través de Modbus.

1: El valor que se muestra aqui es el valor del registro de entrada que se acaba de leer desde Modbus.
POCO 2 b: Leer el valor de la entrada discreta

0: El valor que se muestra en este momento es el valor de entrada discreto leido previamente a través de Modbus.

1: El valor que se muestra aqui es el valor de entrada discreto que se acaba de leer desde Modbus.
POCO 1 c: Lea el valor del registro de retencion.

0: El valor que se muestra esta vez es el valor del registro de retencién leido previamente a través de Modbus.

1: El valor que se muestra aqui es el valor del registro de retencién que se acaba de leer desde Modbus.
Poco O d: Lea el valor de la bobina

0: El valor que se muestra esta vez es el valor de la bobina leido previamente a través de Modbus.

1: El valor que se muestra aqui es el valor de la bobina que se acaba de leer desde Modbus.
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Funcién de escritura Fragmentos 7:4 x4x3x2x1: Toma el valor después del diccionario de objetos correspondiente (0x8001~0x800a) y 0x00ff, que es 1-10.

Poco 3 a: reservar

Poco 2 b: reservar

P OCO 1 d O « Escriba en el registro de retencién, alternando entre los valores 0y 1, comenzando con la primera escritura en dicho registro.

POCO O d : Escriba la bobina, alternando entre valores 0y 1, para comenzar a escribir la bobina una vez.

Ejemplo:Escriba en el registro de retencién esclavo establecido por el diccionario de objetos 0x8003 una vez, la primera vez DataValid=0x32, la segunda vez...
DataValid=0x30, la tercera vez DataValid=0x32.

Escriba el conjunto de bobina esclava en el diccionario de objetos 0x8003 una vez, la primera vez DataValid=0x31, la segunda vez DataValid=0x30, la tercera vez...

DataValid=0x31.

Escriba la bobina esclava y el registro de retencién configurados en el diccionario de objetos 0x8003 una vez, la primera vez DataValid=0x33, la segunda vez...

DataValid=0x30, el tercer DataValid=0x33 (el valor predeterminado comienza al encender el equipo).

Guia de inicio rapido de V. Twincat

5.1 Agregar un médulo

Copie los archivos XML de EtherCAT necesarios en la carpeta module xml ubicada dentro de la carpeta de instalacién del sitio principal. Por ejemplo, si usa TwinCAT 3, consulte la imagen a continuacién:
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Haga clic con el bot6n derecho en el icono de TwinCAT en la esquina inferior derecha del escritorio y seleccione "Administrador del sistema" para abrir el software TwinCAT, como se muestra en la imagen a continuacion:

42 Realtime Settings...

Router

System

Tras abrir el software TwinCAT, cree un nuevo proyecto o abra uno existente, haga clic con el botdn derecho en "E/S -> Dispositivos" y seleccione "Escanear dispositivos"

M TwinCAT Project] - Microsoft Visual Studic(ST25)

IR =sE) WEM  WEE EmE) EED)
- O |18 -t | |

Build 4024.25 (Loaded ~

TwinCAT PLC =il NN Scope TEHEM WrL(5)

- | Release = TwinCAT RT (x64) - > B
¥ | B 2 " @& | Ge) 7. @8 | TwinCAT Projectl

- | =local=

BaaEEREEsS - 0 x

@ o &L -
EEEESEEIEEESC+) P -
o] BEESE TwinCAT Projecti”(1 -MEHE)
4 ol TwinCAT Projecti

b @l SYSTEM
MOTION
PLC
[ saFeTY
[ c++

&l ANALYTICS

@ Mappings

Seleccione el adaptador de red "Conexion de area local" que se estd analizando actualmente.
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2 new I/0 devices found 0y
[ ]Device 1 [EtherCAT Automation Pratacol]  [Mpoap Loopback Adapter [Mpoap Loopb 0K
[«]Device 3 [EtherCAT]  [L1Z0Fe] [TwinCAT-Intel PCI Ethernet Adapter (Gigabit] : —

Cancel
Select Al
Ungelect Al

En la ventana emergente "Buscar cajas", seleccione "Si".

EM A(N)

En la ventana emergente "Activar Free SYS", seleccione "Si".

o Activate Free Run

E0 =(N)

Haga clic en el recuadro 1 para acceder a las opciones en linea. El estado actual es Preoperatorio. Si se encuentra en otro estado, vuelva a seleccionar Preoperatorio.

-Nota: Si no se esta en modo preoperatorio, la mayoria de las palabras de objeto no se pueden modificar; si se modifican, TwinCAT informara de un error.
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w TwinCAT Project1 - Microsoft Visual Studio(BI25R)

IEF  WEE WMEN TEP)  &£HEB) BED)  TwinCAT  PLC BLM)  Scope  THRM  WEA(S)  wiwN) B8OMW)  EENH)
Po-o|@-a- M XA |9 -0 < Release  +| TwinCAT RT (x64) - b B0~
Build 4024.25 (Loaded ~| - | i, B2  @|® 7 ¢/ TwinCAT Project! ~  =zlocal= -

TwinCAT Project] + X

Process Data Plc Startup CoE - Online  Online

Bootstrap
Current State:

PREOP
PREOP

. Safe-Op
; Requested State:

Clear Error

Carrier / Open
No Carrier / Closed

Mo Carrier / Closed

No Carrier / Closed

E_“—I | 2~ General EtherCAT DC
EERALEHEFEERSCU+) P~
] 75 TwinCAT Project1”(1 ANRE) State'Machine
4 ol TwinCAT Projectl Init
b @l SYSTEM -
MOTION Pre-Op
PLC :
B SAFETY 9p
[ c++
ANALYHCS DLL Status
4 o
- 1“% Devices Port A:
4 =% Device 3 (EtherCAT)
+B Port B:
S+ Image
*8 |mage-info
b 2 SyncUnits
b I Inputs Port D:
b B OQutputs
¢ M InkDain File Access over EtherCAT
4 A Box 1 (AMSAMOTION EC MB)

b [0 Tx-Mapping Master data from slave Download... Upload...
Al hacer clic en CoE-Online, se mostrara un menu desplegable con todos los objetos de este médulo:
D TwinCAT Praject] - Microsoft Visual Studia(SE25)
SR REE) WEN  EBP) 4RE) B0)  TwinCAT  PLIC BIM) Scope TEM MWEX(E) SN =OW  EEIH)
-o|B-a-u | X = -| Release  ~| TwinCAT RT (x64) ~ P M. - | = - RcrREReED
Build 4024.25 (Loaded ~ _ /B2 . @| ™. @& TwinCAT Projectl - <Local> - | | o o i
EasEEESE POl AT Projectt + x
o - Sl —— -
&l o Al General | EtherCAT DC  ProcessData | Plc  Startup | Cof - Online  Online
EERRESEAREERSR ) P~
R #2752 TwinCAT Project1”(1 AHE) Update List [ Aute Update Single Update [] Show Offline Data
4 gl TwinCAT Project1
b @l svsTEM L | |
SAFETY =
Index Name Flags Value Unit
C++
ANALYTICS # 1C33:0  SM input parameter =32 <
4« Evo - 4070:0 data Error =14 «
4 L Devices #6000:0  Transprent data from slave =130 <
4 B Device 3 (EtherCAT) + 6001:0 Master data from slave >20 «
59 Image * 6002:0  Master back to read data fro.. ~20<
+ @
2. Image-Info #-700000  Transprent data to slave =130 <
z & ISY"CU”'“ 70010  Master data to slave - 20 <
ppats + BOODO  usart configration =B <
P M Outpts 8001:0 st sl figrati 15
+ ;
b W InfoData : st slave conl \grat:on >15 <
4 A Box 1 (AMSAMOTION_EC_ME) + 8002:0 2st slave configration =15 <
3 Tx-Mapping Master data from slave + 8003:.0 3st slave configration > 15:<
3 Tx-Mapping Master data from slave_1 + 8004:0  4stslave configration =15«
b W Rx-Mapping Master data to slave +- 8005:0 Sst slave configration =15 <
b [ WcState +- B006:0 6st slave configration =15 <
& > & InfoData ©- 80070  7st slave configration =15«
&’ Mappings + B00B:0  8st slave configration =15 <
+ 8008:0 9st slave configration =15 <
+ BODA:D  10st slave configration =15 <
| Name Online Type Size  »Add.. In/Out User.. Linked to
| ¥p dd ked
#1 slave Address 0x00 BVTE 1.0 32.0 Input 0
#1 Data Valid 0x00 BYTE 1.0 400 Input 0
#1 D_Input 1 0x0 (0) BITARR3Z 40 410 Input 0
#1D_Input_2 0x0 (0) BITARR32 40 450 Input O
i Goov G i e ik HE
ENRRGE -l @m0 || L==0 | @®S0 || Clear | % | S5+ ntelliSense -
e
ERSEEREERS BN sSEieE ot e
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5.2 Funcién ModBus

Este ejemplo lo configura en modo Modbus, con el esclavo utilizando un médulo de entrada/salida digital de 16 bits. Los pardmetros del médulo para este ejemplo son los siguientes:

Direccién del esclavo Modbus 1
Interfaz esclava Modbus RS485
Velocidad de transmisién del esclavo Modbus 9 600
Formato de datos esclavo Modbus 8 N 1
Numero de bobinas esclavas Modbus 1 6
Numero de entrada discreta del esclavo Modbus 1 6

-Nota: Cuando un Unico diccionario de objetos no puede leer todos los datos de un esclavo en particular, se pueden utilizar varios diccionarios de objetos para leer los datos del mismo esclavo.

El valor se puede obtener desplazando la direccion de inicio del registro y la bobina en consecuencia.

1) Haga clic para expandir el diccionario de objetos (8000 objetos):

=l BOO0:0 usart configration > 8 =
8000:01 Baudrate RW 2500 Baud (3)
8000:02 dataframe RW BN1 (3
BO0D:03 Explicit baudrate RwW 9600
8000:04 Polling time RW 0x0032 (50)
BOOD:05 Slave Reset RW FALSE
8000:06 Error Reset RW FALSE
8000:07 Device Mode RW pass-through (1)
B0OOD:08 DEVICE Interface R\W R5485 (0]

2) Seleccione el objeto palabra 8000:1, haga doble clic en "1" en la imagen de abajo, luego seleccione la opcién "2"y, a continuacién, haga clic en Aceptar:

R WiamEn uata w slave - eu
=1~ 8000:0 usart configration =8 =
| - 8000:01 Baudrate RW 9600 Baud (3) | W
8000:02 dataframe RW 8N1 (3)
8000:03 Explicit baudrate RW 9600
8000:04 Polling time RW 00032 (50)
8000:05 Slave Reset RW FALSE Set-¥alie Dilog .
8000:06 Error Reset RW FALSE
. Dec: [3 | [ ok ]
8000:07 Device Mode RW pass-through (1) ;
BO00:08 DEVICE Interface RW RS485 (0) Her L it
+- 8001:0 1st slave configration =15 < Enum: 9600 Baud ~
+- 8002:0 2st slave configration =15 = 2400 B aud
: 4300 Baud
+-8003:0 3st slave configration =15 = Bt 9600 Baud
z . £ 12,2 kBaud
+- 8004:0 4st slave configration =15 =« 19 KBoud
+- 8005:0 5st slave configration =15 = Ehal 19,2 kBaud
- ety 38.4 kB aud
+ B006:0 6st slave configration >15 < Bit Size: E7C4 Di:d
ol DTN Tt mlmuem L 'Y v TETE
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3) Seleccione el objeto word 8000:7, haga doble clic en "1" en la imagen de abajo, luego seleccione la opcién "2"y, a continuacién, haga clic en Aceptar:

Index Name Flags Value Unit
+- 7000:0 Transprent data to slave =130 =
+ 7001:0 Master data to slave =20 <
=1 8000:0 usart configration =8 =
B8000:01 Baudrate RW 115,2 kBaud (9}
8000:02 dataframe RW BN1 (3)
B000:03 Explicit baudrate RW 9600
8000:04 Polling time R 0x0032 (50) Set Value Dialeg X
B8000:05 Slave Reset RW FALSE
Dec: [1 | | T
8000:06 Error Reset RW FALSE

| B000:07 Device Mode RW pass-through (1) | 1 Hex | Cancel

B000:08 DEVICE Interface RW RS485 (0) Erurn; ass-through w
+- 8001:0 1st slave configration > 15« %
R
+-8002:0 =

o detmasbith o oy ey I T
+ 8004:0  4st slave configration =15 < Biany: |t |0
5 8005:0  Sstslave configration > 15 < BiSe: @1 O8 O O O O2
¥ BOOGO  6st slave configration =15 <
4 Una ez completado, todos los subindices de la palabra objeto 8000 se muestran en a siguiente figura:

=I-- 8000:0 usart contigration =8 <

'8000:01 Baudrate RW 115,2 kBaud (%)

8000:02 dataframe RW BMN1 (3)

8000:03 Explicit baudrate RW 9600

B8000:04 Polling time RW 0x0032 (50)

BO0D:05 Slave Reset W FALSE

'B000:06 Error Reset RW FALSE

B8000:07 Device Mode RW Modbus (0]

B000:08 DEVICE Interface RW R5485 (0}
+- 8001:0 1st slave confiaration =15 <

5) Expanda la palabra objeto 8001 y coléquela como se muestra en la siguiente figura:

=~ 8001:0 1st slave configration =15 =

B001:01 slave Addr RW 001 (1)

B8001:02 coil is readable RwW/ TRUE

8001:02 Keeps the register readable RW FALSE

8001:05 Slave coll start address RW 0x0000 (0)

B001:06 The number of slave call RW 010 (16)

B001:08 slave Discrete input start address RW 0=0000 ()

B8001:09 The number of slave Discrete input RW 0x10 (16)

B001:... Slave input register start address RW 00000 (0)

8001:... The number of Slave input register RW 0x00 (0

BO01:0E Slave hold register start address RW 00000 (0]

'8001:0F The number of Slave hold register RW 0x00 ()

6) Haga clic en "Procesar datos" en la barra de titulo (marcado con "1" en la imagen), luego haga clic en "2" en las dos imagenes siguientes y marque "3" en la imagen.

¢Es como se muestra en la imagen? Si no, primero haga clic en la ubicacion indicada con el nimero "4" en la imagen para deseleccionarla y luego haga clic en el nimero "3" para seleccionarla.
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& p -
R SRR Ctrl+))

] AR TwinCAT Project1™(1 HE)
4 o TwinCAT Projecti
b @l sysTEM

4 7= Device 3 (EtherCAT)

9 Image

2% Image-Info

2 SyncUnits

4 Inputs

W Outputs

& InfoData

A Box 1 (AMSAMOTION_EC_MB)

b [ Tx-Mapping Master data from slave
b Tx-Mapping Master data from slave_1
b Bl Rx-Mapping Master data to slave

b @ WeState

3 InfoData

LT T T oW

3| p =
EEREAAEEREER(
9] BEAE TwinCAT Projectl™(1 -MER)
4 ] TwinCAT Prajectl

b @l svsTEM

Ctrl+;)

[ saFeTy
@ C++
(& anaLyTICS
110
4 L Devices
4 7 Device 3 (EtherCAT)

3 SyncUnits
1 Inputs
B Outputs
& InfoData
A Box 1 (AMSAMOTION_EC_MB)
b L5 Tx-Mapping Master data from slave
b [l Tx-Mapping Master data from slave 1
b B Re-Manning Master data to slave

AT v v

Wl TwinCAT Project] & X

General EtherCAT DC Startup CoE - Online Online

Sync Manager: PDO List:
SM  Size Type  Flags Index  Size  Name Flags SM sU
0 128  Mbx. Ox1A00 1300 Tx-Mapping Transprent da... F 0
1 128 Mbxin Ox1A0T 420 Tx-Mapping Master data fr... F 3 0
[l2 42 oup. || 0x1402 420 Tx-Mapping Master data fr.. F 3 0
3 84  Inputs 0x1600 1300 Rx-Mapping Transprent da... F 0
9 | 0x1601 420  Rx-Mapping Master data t.. F 2 0
PDO Assignment (Ox1C12): 4 PDO Content:
01800 (excluded by 0x1501) Index  Size  Offs  Name Type Default (h...
|
Download Predefined PDO Assignment: (none)
it et = [
General EtherCAT DC Startup CoE - Online Online
Sync Manager: PDO List
SM  Size Type Flags Index  Size  Name Flags SM sU
0 128 Mbx.. Ox1AD0 1300 Tx-Mapping Transprentda.. F 0
1 128 Mbxin 0x1A01 420  Tx-Mapping Master data fr.. F 3 1]
2 42 Outp. 0x1A02 420  Tx-Mapping Master data fr.. F 3 0
[ 3 84 Inputs | 0x1600 1300 Rx-Mapping Transprent da... F 0
0x1601  42.0 Rx-Mapping Master data t.. F 2 0
PDO Assignment (0x1C13): 4 PDQ Content:
0x1A00 (excluded by Ox1A02 Index  Size Offs  Name Type Default (h...
[Z10x1A02

7) Haga clic en la barra de titulo para volver a poner la pagina en linea y cambiar el estado a Op. Ahora esté en funcionamiento y la luz RUN parpadea a intervalos de 1 segundo.

El LED RS485 parpadea a un ritmo de 0,5 segundos.

o ﬁ| v@v

| p -

EERESEAREERECtrl+)

] BEEAEE TwinCAT Project1”(1 -MAE)
4 ] TwinCAT Praject]
b (@ sYSTEM
= moTioN
B3 ric
[E sAFETY
@ C++
8 ANALYTICS
gl /0
4 " Devices
4 7 Device 3 (FtherCAT)
i: Image

2B |mage-Info
2 SyncUnits
Inputs
W Outputs
& InfoData
A Box 1 [AMSAMOTION_EC MB)

AT T T T

B Rx-Mapping Master data to slave
& WcState

b @ InfoData
a7 Mappings

4
P
4
P

-] Tx-Mapping Master data from slave

ToinCAT Prjectt » >« [

General EtherCAT DC Process Data Plc Startup CoE - Online| Online

State Machine

Safe-Op

Current State:

[ Pre-Op

Requested State:

Clear Error

DLL Status
Port C: Mo Carrier / Closed
Fort Ot Mo Carrier / Closed

File Access over EtherCAT

" Download... | Upload...

Tx-Mapping Master data from slave_1
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8) En este punto, haga clicen "1" 0 "2" en la imagen a continuacién. Vera que el bit "Datos validos" comienza a actualizarse. Si hay datos, el bit correspondiente...

Se establecerd en 0 o 1. El cambio en DI o en DO de lectura no es directamente visible en la ventana actual; consulte la Figura 2 a continuacién.

La operacién (que se muestra como lectura DO) muestra el estado de cada bit.

- a| g - | Name X1 Online Type Size  =Add.. InfOut Linked to
R AEEEE Crl ) £ - || # slave Address ox01 BYTE 10 390 Input
] 2552 TwinCAT Projectt (1 MAE) 9 Data Valid 095 BYTE 1.0 400 Input
4 Gl TwinCAT Projecti # D_nput 1 0x0 (0) BITARRI2 40 410 Input
b |l svsTEM # D_lnput 2 0x0 (0) BITARR3Z 40 450 Input
MOTION #| Input reg data_1 0 INT 20 490 Input
# Input reg data_2 0 INT 20 510 Input
#1 Input reg data_3 o INT 20 530 Input
#1 Input reg data 4 o INT 20 550 Input
[ AnavvTics #! Input reg data_5 0 INT 2.0 57.0 Input
4@l #1 Input reg data_6 0 INT 20 520 Imput
“ f%ie"[';:;e it #1 Input reg data_7 ° INT 20 610 Input
e #1 Input reg data_8 o INT 20 630 Input
B e info # Input reg data_9 0 INT 20 650 Input
b 2 SyncUnits #1 Input reg data... o INT 20 670 Input
b 0 Inputs #1 Input reg data... o INT 20 69.0 Input
> B Outputs #! Input reg data... ] INT 2.0 71.0 Input
> @ InfoData #1 Input reg data... 0 INT 20 730 Input
4_A Box 1 (AMSAMOTION EC MB) 1 #1 Input reg data.. ] INT 2.0 75.0 Input
b Tx:Ma SEsi ala rorn slave #l Input reg data... o INT 20 77.0 Input
#1 Input reg data... o INT 20 790 Input
b B Rx-Mapping Master data to slave
b @ WecState 2
4 InfoData
2% Mappings

ERATEREES
oo -S|~ VarabiellFegsl[Orine
FEERARTEREESRCuls) p-
b Inputs - Name Online Value T
b [ Outputs coil 1 — B
b @ InfoData =
4 A Box 1 (AMSAMOTION_EC_ME) 1 ) &
b [ Tx-Mapping Master data from slave U] 1 B
4 [ Tu-Mapping Master data from slave_1 2 r A
# slave Address
# Data Valid Bl ! E
41 1 B
7 coil 51 1 B
# hold_reg data_1
% hold_reg data_? i i £
# hold_reg data_3 M 1 B
#| hold_reg data 4 18] 1 B
# hold_reg data 5 e 3 B
# hold_reg data_6
# hold_reg data_7 noy k B
# hold_reg data_8 n 1 B
# hold_reg data 9 T i B
# hold_reg data_10
# hold_reg data 11 (65 ! B
# hold_reg data_12 4] 1 B
# hold_reg data_13 oo ] s
# hold_reg data_14
# hold reg data 15 16] 9 B
% hold_reg data_16 nm 0 B
4 @ Rx-Mapping Master data to slave 18] 0 5
B slave Address
B+ Dota Valid 11e] o £
4 B coil 1 120} 0 B
B coil_1[0] 21 0 B
B coil 111] - — = ]
: ZS:H Eg Write.. e

9) Si necesita escribir en la salida de la bobina o en el registro de retencién, escriba la direccién del esclavo que se va a escribir y los datos que se van a escribir en el diagrama siguiente.

A continuacién, cambie el bit Data Valid en la ubicacién especificada y Modbus enviara los datos del esclavo que necesitan actualizarse.
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w TwinCAT Project] - Microsoft Visual Studio(BTER)

IR

SEE) WEN 2 @EEP) Z£AkE) BED) TwinCAT - PLC EIAM)
-5 | B - - 29 | m| ¥, 0 & | D . 8 -| Release -
% Build 4024.25 (Loaded ~ 3 2 @ | @ @ TwinCAT Projectl

Fi

EEERSEEREERCrl+)

@ -

a| g -

MOTION i

AMNALYTICS
/0
4 "L Devices
4 7= Device 3 (EtherCAT)
%% Image
28 Image-Info
b 2 SyncUnits
b L Inputs
b B Outputs
b @ InfoData
4 A Box 1 (AMSAMOTION_EC_MB)
b [ Tw-Mapping Master data from slave
b L Tx-Mapping Master data from slave_1
l-‘_- Rx-Mapping Master data to slave I

MName

K- Data Valid

B cail 1
| M- coil_2
& hold_reg data_1

B hold reg data 2
B+ hold_reg data_3
B~ hold_reg data 4
B~ hold_reg data_5
B~ hold_reg data 6
B hold_reg data_7
&+ hold_reg data_8
&+ hold_reg data_9
K- hold_reg data_...
K- hold_reg data_...
& hold_reg data_...
&+ hold_reg data_...
& hold reg data ...

& <lave Address
B~ Data Valid

b coil 1

b W coil 2
&+ hold_reg data_1
| TR B T

g p =
LTS EAREER Culy)

MOTION

[ saFETY
[ c++
ANALYTICS
4 10
4 *é Devices
4 = Device 3 (EtherCAT)
*® Image

*% Image-info
b 2 SyncUnits
b [ Inputs
b B Outputs
b [ InfoData
4 A Box 1 (AMSAMOTION_EC MB)
b [ Tx-Mapping Master data from slave
b [ Tx-Mapping Master data from slave 1
4 [ Rx-Mapping Master data to slave
& slave Address
E- Data Valid
b B coil 1
b W coil 2
& hold_reg data_1
E- hold_reg data_2
& hold_reg data_3
K+ hold reqg data 4

B hold_reg data_..
B~ hold_reg data_..

TwinCAT Project] + X

| Name
B slave Address
- Data Valid
J coil 1
B coil 2
B hold_reg data_1
&+ hold_reg data_2
- hold_reg data_3
B hold_reg data 4
B hold_reg data_5
B+ hold_reg data_6
B hold reg data 7
Erhold_reg data 8
B hold_reg data_9
- hold_reg data_...
E+hold_reg data_..
B hold_reg data_..
B+ hold_reg data_...
- hold_reg data_..
B~ hold_reg data_.
B hold_reg data_...

OO0 0 0000000000000

Scope 1TE([T #W6H(S)
TwinCAT RT (x64)

Online
Ox00
Ox00
0x0 (0)

Gl

ODOODODOODOODODO%

Type
BYTE
BYTE
BITARR32
BITARR32
INT

INT

INT

INT

INT

INT

INT

INT

INT

INT

INT

INT

INT

INT

INT

INT

FHT(N)

= b KL -

~| =local=

| m change Link..

Clear Link{s)

sOMW)  #E(H)

Size

Go To Link Variable

=hd

d...

Take Name Over from linked Variable

Display Mode

k(D)

Move Address...

|»3

Online Write...

Online Force...
Release Force

Add to Watch

Remove from Watch

In/Out Linked to

INT
INT
INT
INT
INT

2.0
2.0
2.0
2.0
2.0

71.0
73.0
75.0
770
79.0

Outp...
Outp...
Outp...
Outp...
Outp...

Size =Add.. InfOut Linked to

1.0 39.0 Outp...

1.0 40.0 Outp...

4.0 41.0 Outp...

4.0 45.0 Outp...

20 49.0 Outp...

20 51.0 Outp...

2.0 53.0 Outp...

20 55.0 Outp...

20 57.0 Outp...

2.0 59.0 Outp...

2.0 61.0 Outp...
Set Value Dialog X
Dec [ [ o] .I
Hex: 001 Cancel
Bool i 1 Hex Edit
Binan: o1 |
Bit Size, O1 @8 O 032 Oss OF
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TwinCAT Project] + X

o ‘ Fo= Name ] Online Type Size =Add.. InfOut Linked to
R (Ctrl+) 0 - | B slave Address 001 BYTE 1.0 390  Outp..
OTION [ = Data valid 0x00 BYTE 1.0 400  Outp.. ot
@ sic Evcuilj 0x0 (0) BITARR32Z 40 410 Outp... | =
[ sareTy B coil 2 00 (0) BITARR32 40 450  Outp..
C++ B hold reg data_1 o INT 20 48.0 Outp... [ f4 YA T e et Le
H ANALYTICS B~ hold_reg data_2 ] INT 20 510 Outp.. E PN L PN €Y E
P %o B hold reg data 3 0 INT 20 530 oup. » SeITE NSRRI, R
4 "R Devices B+ hold_reg data_4 [ INT 20 550 Outp.. EE AT TR TEASE . R IRIE b
4 Davico 3 Eiherchy) B hold_reg data_5 0 INT 20 570 Oup. o {]IHL'?_“_”T ﬁ"?[ A EE: )]' I‘! 1,
+ :::9:_“{0 B+ hold_reg data_6 0 INT 20 sa0  owe. WA, X AR AR
; j:’ SyncgUnits B+ hold_reg data_7 0 INT 20 610  Outp..
P Inputs - hold_reg data 8 o INT 20 63.0 Qutp..
b W Outputs B hold_reg data_9 o INT 20 65.0 Outp...
b @ InfoData - hold_reg data_... o INT 2.0 67.0 Set Value Dialog b4
4 A Box 1 (AMSAMOTION_EC_ME) Br hold reg data ... ] INT 20 690
b [ Tx-Mapping Master data from slave B> hold_reg data_... 0 INT 20 7o | Des I o8 | “ o] |
b [ Tx-Mapping Master data from slave_1 - hold_reg data_.. 0 INT 20 730 | Hex 000000005 Cancel |
4 W :*'::VI:P::L:::W data to slave B hold_reg data_... 0 INT 20 750 | foa
B> hold _reg data ... ] INT 20 7O
S Dota Vahd B+ hold_reg data.. o INT 20 790
b coil 1 Bk ] | | HeEdt..
b coil 2
B hold reg data 1 Binany: [05 000000 |
& hold_reg data_2 Bit Size: O1 08 O ®32 Ot O7

B+ hold_reg data_3

TwinCAT Projectl + X
Name [X]  Online Type Size | »Add.. InfOut Linked to

lave Addre: 0x01 BYTE 10 9.0 QOutp...
4 " Devices o Dalia Valid 0x00 BYTE 1.0 40.0 Outp.
i I Device 8 (HhedihT) & coil 1 0x0 (0) BITARRIZ 40 410 Outp..
48 e B coil 2 0x0 (0) BITARR32 40 450 Outp...
s i B hold_reg data_1 0 INT 20 490 Outp..
b 2 SyncUnits B hold_reg data_2 (i INT 20 510 Outp..
b Lh Inputs - hold_reg data_3 0 INT 2.0 53.0 Outp...
> B Outputs B hold _reg data 4 0 INT 20 550 Outp..
> & InfoData B hold req data 5 0 INT 20 570  Outp..
= r»A ool (AMSAMOT'ON—T—M? ; B hold_reg data 6 0 INT 20 590  Outp..
! Tx-Mapping Mast t ™ z
e T S B hold_reg data_7 0 INT 20 610 Outp...
b [0 Tx-Mapping Master data from slave 1 Eh \d_ it _8 8 i i
4 W Rx-Mapping Master data to slave old_reg data ? B o sl e foe —— [ e
e Siciregdtes 0 | svakepiss 1 AR AR OF ) 0-265
E B ]
B Data Valid hokd reg:data; N i Do [T - T A | [ o ]
4 B coil1 B hold _reg data_... 0 INT
& coil 1001 5 hold reg data .. 0 INT Hex || Cancel
& coil 11 Ehoidregdata.. 0 INT L
& coil_1[2] E- hold_reg data_... 0 INT
B coil_113] Eh
- old_reg data_.. 1] INT e e e
B coil 1[4] 7 = Boal: o 1 Hex Edit...
- B hold_reg data_. 0 INT
E- coil_115] Binany: [o1 |
B> coil_116] )
- Bit Size: 4
- coil_1[7] it Size: O1 @8 O16 O 0 O
B coil 1[8]

10) Después de escribir como se describié anteriormente, lea el estado de la bobina. Los bits 0y 2 son 1, y el resto son 0, como se muestra en la siguiente figura:

masmmEaEs =
o & —
@ ® &|x Verabie|l-sge|lOnk
SRS EERSEEC L) p-
4 Tx-Mapping Master data from slave_1 - Name Online Value Type
W alue Acldross coil_1 BITARR32
* i -
% coil 1[0] m o o BIT
# coil 1[1] 21 1 1 BIT
Micoilld 31 0 o BIT
# coil 1[3]
# coil_114] 14 0 o BIT
#1 coil 1(5] 151 0 o BIT
#1 coil_1[6]
= 6] 0 o BIT
# coil 171 19
# coil 18] 1 ) o arr
# coil 109] 8] 0 o BIT
M|icoilino 91 ) 0 BIT
# coil_1[11]
# coil 1012] o) 0 o BT
# coil_1113] [y 0 o BIT
# il 10141 n21 o 0 BIT
# coil_1115] |
%1 coil 1016] n3j s} o BIT
# coil 1[17] 4 0 o BIT
# coil_1[18] ns1 0 o BIT
# coil 1[19] 1
# coil 1120] el 0 ° BIT
# coil_121] 17 ) o BIT
# coil 11221 8l 0 o BIT
#1 eoil 1[23]
# coil1124] 9] 0 o BIT
#1 coil 1[25] 201 0 o BIT
# coil_1[26] 21 0 0 BIT
# coil_1[27] s = = =
=i
cot iz Write... Sync Online-=Value

# coil 10291

()
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5.3 Funcién de transmisién transparente

Este capitulo es una revision del capitulo 5.1.
1) Haga clic en "1" como se muestra en la imagen a continuacién, luego haga clic en "2" para volver al modo de ejecucién Preoperatorio.

Nota: Si no se estd en modo preoperativo, la mayoria de las palabras de objeto no se pueden modificar; de lo contrario, se producira un error.

rwincat projectt + > |

General EtherCAT DC Process Data Plc Startup CoE - Online  Online

S S m|Y®v E‘I|—||’_-

EERRSEEREES(Crly) P~
5] BZE75 22 TwinCAT Project1”(1 /M) i
4 o) TwinCAT Project1 | Init Bootstrap

. ﬂ ik I I Current State: PREOP
MoTION safe0p
- B Requested State: PREOP

| Op [ Clear Error

| SAFETY
] c++ 9
ANALYTICS DLL Status
I/0

4 "L Devices Port A: Carrier / Open

4 B Device 3 (EtherCA :
*.E'VICE ihasa Port B: Mo Carrier / Closed
S+ Image

] .

j., Image-Info Port C: MNo Carrier / Closed
b 2 SyncUnits
b L0 Inputs Port D: Na Carrier / Closed
b Outputs
4 InfoDat ;

- Inkcbar ] File Access over EtherCAT
4 [ A Box 1 (AMSAMOTION EC MB) ]

L1 Tx-Mapping Master data from slave Download... | Upload...

3
b [ Tx-Mapping Master data from slave_1
b [ Rx-Mapping Master data to slave

b WcState
b @ InfaData

2) Cambie la entrada/salida del gestor de sincronizacién como se muestra en la imagen siguiente. Haga clic en "1" para volver a la interfaz de Procesar datos y, a continuacién, haga clic en "2" para recuperar...

Desmarque la casilla "3"y luego marque la casilla "4".

TwinCAT Project] = > |

Plc Startup CoE - Online Online

SRR IR AR
ESRASEEREER(Crl ) p-

General EtherCAT DC

R #E75E TwinCAT Project1”(1 4AH) Sync Manager: PDO l]—si:
4 Ll TwinCAT Projectl SM  Size Type Flags Index Size Name Flags SM suU
b @l svsTem o 128 Mbx.. Ox1A00 130.0 Tx-Mapping Transprent da.. F 0
Mbxin 0x1A01 420  Tx-Mapping Master data fr.. F 3 0
[ sareTy Outp... ] 0x1A02 420  Tx-Mapping Master data fr.. F 3 0
[ c++ 3 Inputs 0x1600 130.0 Rx-Mapping Transprent da... F 0
ﬂ ANALYTICS 2 0x1601 42,0 Rx-Mapping Master data t.. F 2 0
4 [Fyo
4 "L Devices
4 =¥ Device 3 (EtherCAT)
j: Image
*® Image-Info . 4
b2 SyncUnits PDO Assignment (0x1C12): PDO Content (0x1AC0):
b i Inputs Index Size Offs Name Type Default (h...
b Outputs 0x6000.. 1.0 00  datavalid BYTE
bW infoData 0x6000.. 1.0 10 datasize BYTE
L L] BRI LR 3 0x6000.. 1.0 20  data1l BYTE
-1 Tx-Mapping Master data from slave
1 Tx-Mapping Master data from slave_1 eon = dafat? EE
0x6000... 1.0 4.0 data 3 BYTE

& WesState
& InfoData
& Mappings

Download Predefined PDO Assignment: (none)
PDO Assignment

b
b
> [ Rx-Mapping Master data to slave
b
b

|Load PDO info from device
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C O E-

EERASEEREES(Cirly)

| p -

fa] EERA= TwinCAT Project1”(1 -MNAE)
4 ol TWinCAT Projectl

b (@l SYSTEM
MOTION
PLC
[ saFeTY
@ C++
8l ANALYTICS
4 (Vo]

4 {% Devices

4 = Device 3 (EtherCAT)

_’,E Image

*® Image-info

2 SyncUnits

[ Inputs

& Outputs

& InfoData

A Box 1 [AMSAMOTION_EC_MB)

A v v T w

[ Tx-Mapping Master data from slave

L1 Tx-Mapping Master data from slave_1

3
3
b W Rx-Mapping Transprent data to slave
b Bl WcState

b @ InfoData
&’ Mappings

ERERAEEEEERCrl+)
fa] B2 TwinCAT Project1”(1 -MNAIE)
4 ol TwinCAT Project1
b @l sYSTEM
MOTION
Ed ric
[E sareTY
B ce+
ANALYTICS
4 7o
4 "% Devices
4 =¥ Device 3 (EtherCAT)
jE Image
:5 Image-Info
2 SyncUnits
- Inputs
W Outputs
& InfoData
A Box 1 [AMSAMOTION_EC_ME)

A v VT T T

] Tx-Mapping Master data from slave

4

b [ Tx-Mapping Master data from slave_1
b [l Rx-Mapping Transprent data to slave
3

B

& WeState
[ infnNata

TwinCAT Project] + X

General EtherCAT DC Pracess Data |plc Startup CoE - Online Online
p-
Sync Manager: PDO List:
SM  Size Type  Flags Index Size MName Flag
0 128 Mbx. Ox1A00 1300 Tx-Mapping Transprent da.. F
1 128 Mbxin Ox1A01 420 Tx-Mapping Master data fr.. F
2 130  Outp.. Ox1A02 420 Tx-Mapping Master data fr.. F
[m—-1 0x1600 1300 Rx-Mapping Transprent da.. F
Ox1601 420 Rx-Mapping Master data t.. F

2

PDO Assignment (0x1C13):

PDO Content (Ox1A00):

4

Ox1AD0 (excluded b

y Ox1A02) Index Size Offs  Name
0x6000... 1.0 0.0 data valid
0x6000... 1.0 1.0 data size
0x6000... 1.0 2.0 data_1

3 0x6000... 1.0 3.0 data 2
0Ox6000... 1.0 4.0 data_3

Download

PDO Assignment

MIRmm Canfiaea +ie

TvincaT project -+ [

Predefined PDO Assignment: (none)

ILoad PDO info from device

General EtherCAT DC Process Data Pic Startup CoE - Online  Online
Sync Manager: PDO List:
SM  Size Type Flags Index Size MName Flags SM SuU
0 128 Mbx.. Ox1A00 130.0 Tx-Mapping Transprent da... F 0
1 128 Mbxin Ox1A01 420  Tx-Mapping Master data fr.. F 3 0
2 Ox1A02 420  Tx-Mapping Master data fr.. F 3 ]
3 84 Inputs 0x1600 1300 Rx-Mapping Transprent da.. F 2 0
0x1601 420  Rx-Mapping Master data t.. F 0
2o e ds e — Ah B
6 ICERAE o 1Y A i
PDO Assignment (0x1C12): PDO Content (Ox1A00):
Index Size Offs Name Type Default (h.
(e i y O0x1600
S ad by 010D} 0x6000.. 1.0 00  data valid BYTE
0x6000... 1.0 1.0 data size BYTE
0x6000.. 1.0 2.0 data_1 BYTE
0x6000.. 1.0 3.0 data_2 BYTE
0x6000.. 1.0 40 data_3 BYTE

Download

Predefined PDO Assignment: (none)
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TwinCAT Projectl] +

General EtherCAT DC Process Data Plc Startup CoE - Online  Online

EEERAEEREES(Crly)

] BEEA = TwinCAT Project1”(1 10E) Sync Manager: PDO List:
4 G TwinCAT Projectl SM  Size Type  Flags Index Size Name Flags
> d ::g:;g‘lm 0 128 Mbx. 0x1A00 130.0 Tx-Mapping Transprent da.. F
L i 128 Mbxin Ox1A01 420  Tx-Mapping Master data fr.. F
[ sareTv 2 130 Outp.. 0x1A02 420  Tx-Mapping Master data fr.. F
B c++ 3 nputs 0x1600 130.0 Rx-Mapping Transprent da.. F
gl ANALYTICS 0x1601 420 Rx-Mapping Master datat.. F
a Byo
4 "% Devices * 56 R P AT
4 =% Device 3 (EtherCAT)
jE Image
*B Image-Info ;
b : SyncUnits PDO Assignment (Ox1C13): PDO Content (0x1A00):
b [ Inputs []0x1400 Index Size Offs MName Type
b Outputs [J0x1A01 (excluded by 0x1A00) DAEDB0L T a0 —— BYTE
b B InfoData Ox1A02 (excluded by 0x1A00) s e o i ;
EoiiH . ata size BYTE
“ A B'_ox] (AMS.\?\MDTION_EC_MB) 06000, 1.0 20 datal BYTE
b [ Tx-Mapping Transprent data from slave -
I B Rx-Mapping Transprent data to slave A0S £t dats;2 EMIE
= 0x6000.. 10 40  data3 BYTE
b [ InfoData

Download Predefined PDO Assignment: (none)

&% Mappings
] PDO Assi t 3
Sen |Load PDO info from device

[]PDO Configuration

3) Haga clic en la barra de titulo como se muestra en la imagen a continuacién para cambiar la interfaz a CoE-Online, busque el indice 8000 del diccionario de objetos y expandalo:

TwinCAT Project] & X

General EtherCAT DC Process Data Plc Startup
EERRLEEEEES(Crl) P~
Q] BEAE TwinCAT Project1”(1 -MEE) Update List [JAuto Update Single Update [] Show Offline Data
4 ol TwinCAT Projectt
@l svsTEM Advanced... | |
Add to Startup... Module OD (AoE Port): D
Index Name Flags Value Unit
+-1C33:0 SM input parameter =32 <
+ 4070:0 data Error =14 <
4 "% Devices + 6000:0  Transprent data from slave =130 <
4 == Device 3 (EtherCAT) +- 6001:0 Master data from slave =20 <
;E Image + 6002:0 Master back to read data fro... =20 =
ay Image-Info + 7000:0  Transprent data to slave 130 <
4 . Syfctinits +- 7001:0 Master data to slave =20 <
P W Inpats = 8000:0 usart configration =8 =
b B Outputs
b W InfoData 8000:01 Baudrate RW 115,2 kBaud (9)
4 A Box 1 (AMSAMOTION _EC ME) B8000:02 dataframe RW BN1(3)
Tx-Mapping Transprent data from slave 8000:03 Explicit baudrate RW 9600
b T Rx-Mapping Transprent data to slave 8000:04 Polling time RW 00032 (50)
b @ WeState 8000:05 Slave Reset RW FALSE
b @ InfoData 8000:06 Error Reset RW FALSE
&%) Mappings 8000:07 Device Mode RW Modbus (0)
B8000:08 DEVICE Interface RW RS5422 (1)
+ BOOT0 Tst slave configration =15 <
4 onnan A . - S A
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4) Modifique el subindice 7 bajo el indice 8000 al modo de paso directo, de la siguiente manera:

Index Name Flags Value Unit
+-1C33:0 SM input parameter =32 <
+- 4070:0 data Error =14 <
+- 6000:0 Transprent data from slave =130 =
+- 6001:0 Master data from slave =20 =
+- 6002:0 Master back to read data fro... Set Value Dialog w
+- 7000:0 Transprent data to slave
+-7001:0 Master data to slave Dec: |'I | | 0k |
=~ 8000:0 usart configration Hex: |U:-:U1 | Cancel i
8000:01 Baudrate RwW T T
E rm: I | pazs-through b I
B000:02 dataframe RW = -
B000:03 Explicit baudrate RW
8000:04 Polling time RW Baal 1] [ : _E
8000:05 Slave Reset RW Birary: |U1 |
SIOOn. Emor Besct RW | Bitsies @1 O8 O Q32 Ot O
{ 8000:07 Device Mode RW
8000:08 DEVICE Interface RW R5422 (1)
+- 8001:0 1st slave configration =15 =
<. 0NN Vet clonen confiaeation - 15

5) Configure la velocidad de transmisién, el formato de datos, la interfaz, etc., seglin sus necesidades. Una vez finalizado, cambie el estado de funcionamiento a Op. En ese momento, la luz RUN parpadeard cada segundo.

El indicador RS485 o RS422 parpadea periédicamente a intervalos de 0,2 segundos.

-Nota: Al utilizar la funcién de paso directo, no se utilizan los ajustes del esclavo para los indices 8001-800A, y estos pueden tener cualquier valor razonable.

TwinCAT Project] + X

Cof| e d@l k-

General EtherCAT DC Process Data Plc Startup CoE - Onling 1
EERELEEREESCul+) P~
] #EEAZ TwinCAT Project1”(1 EE) State Machine
4 gl TwinCAT Projecti Init Bootstrap
4 ﬂ SYSTEM o Current State:

MOTION [Pre-0p | [ sate-0p

B sareTy | Clear Ermor
B c++

ANALYTICS DLL Status 2
4 1/0

4 ™% Devices Port A: Carrier { Open
4 = Device 3 (EtherCA :
*.E'UICE e Port B: No Carrier / Closed
e Image

5% Image-Info Port C: Mo Carrier / Closed
2 SyncUnits

nputs Port D: MNa Carrier / Closed
B Outputs

& InfoData

A Box 1 (AMSAMOTION_EC MB) 3
b I Tx-Mapping Transprent data from slave | Download... | | Upload...
b Tl Rx-Mapping Transprent data to slave )

b WcState

b @ InfoData

i’ Mappings

File Access over EtherCAT

AT v YW
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6) Cambie la interfaz al modo de entrada/salida. Si no hay datos en la fila "En linea”, siga los pasos que se muestran en la imagen a continuacién:

Dd TwinCAT Project] - Microsoft Visual Studio(BES)

IR &EEE) WEN) WBP) &) #@ED)  TwinCAT  PLC EIAM)  Scope TEM  WELES) SN SO0  E2EH)

: |8 - a-2 .J-l| | © - 0 -] Release - TwinCAT RT (x64) - P K. - =

% Build 4024.25 (Loaded ~ 5] . @ | f 7 @& | TwinCAT Projectl - <local= -l - ||

ﬁ%ﬁ S

= | o - =l | F = 2 Name ]| Online Type Size =Add.. InjOut Linked to
EEEa A EEEES Gl ) L - | # data valid 0x01 BYTE 1.0 39.0 Input
e TwinCAT Project!”(l AIE) ¥ data size 0x07 BYTE 1.0 40.0 Input
‘ i TwinCAT Project] #l data_1 0x01 BYTE 1.0 41.0 Input
l
bl svsTEM #l data_2 0x02 BTe A7 »} s 0 pin u_glkl t “o
MOTION # data_3 0x02 r LB £ T '.'II =
PLC #1 data 4 0x00 Vel fill o, 440 input
[E| sareTy # data 5 0x00 BYTE 1.0 450  Input
B cer # data_6 0xbo BYTE 1.0 46.0 Input
ANALYTICS # data 7 0Oxb3 BYTE 10 470 Input
4 #fé OD # data 8 0x00 BYTE 10 430  Input
4
i #| data 9 0x00 BYTE 1.0 490  Input
4 7% Device 3 (EtherCAT) ! =
+B ata . I npu
Image # data_10 000 BYTE 1.0 50.0 Input
A kit
+a Image-Info #l data_11 000 BYTE 1.0 51.0 Input
- - #l data_12 000 BYTE 1.0 52.0 Input
b2 SyncUnits 2 p
3 Inputs # data_13 000 BYTE 1.0 53.0 Input
b B Outputs #l data_14 0x00 BYTE 1.0 54.0 Input
b @ InfoData # data_15 0x00 BYTE 1.0 35.0 Input
4_A Box 1 (AMSAMOTION EC_ME) # data_16 0x00 BYTE 1.0 560 Input
b TMa ! Transprent data from slave # data 17 0x00 BYTE 1.0 57.0 Input
E ; ;R:-:ﬂappmg Transprent data to slave # data_18 0x00 BYTE 10 8.0 Input
tat
1 o {C Da: # data 19 0x00 BYTE 10 580  Input
& InfoData
a1 : # data_20 000 BYTE 1.0 60.0 Input
a1 Mappings
# data_21 000 BYTE 1.0 61.0 Input
% data_22 000 BYTE 1.0 62.0 Input
# data_23 000 BYTE 1.0 63.0 Input
¥ data_24 000 BYTE 1.0 64.0 Input
#| Aata 75 el BVTE 10 REN It

7) Abra un asistente de puerto serie, conecte el hardware, envie cualquier caracter y vera que la pantalla del médulo y los datos enviados a través del puerto serie son consistentes.

BrrEEReEss ALl TwinCAT Project] & X
) w-o & = | Name X1 Cnline Slbr Tepe A5 48 d.. i | e L Ay 3|k
o=@ s | R L SR I 20985 HREID, b R B
SEEAAEEESESCrl+) £ - || ® datavalid 1B [ voomves
# i b | -
) R TwinCAT Projectl”(1 MRE) data sice _Oxe
4 ol TwinCAT Project1 B das ot
b @l svsTEm #| data 2 Oxdd
# data 3 0x53
# data 4 0xd1
# data 5 Oxdd
# data 6 Oxaf
& anavrmics # data 7 0x54
« & ‘:féo i # data 8 049
4
Devices # data 9 Oaf
4 = Device 3 (EtherCAT) i iy
4% mage #| data 10 Oxde
ae
+@ o # data_11 Ox0d ) v B, = A "
12 Image-info > OD OASLARITHF, 9Bk f&wui R, I
b2 SyncUnits data 12 0x0a des b R Ay m
b I Inputs # data_13 w00 FhEest e pk THEX R v, FRF e ik K B A
b [ Outputs # data 14 0x00 ? ?‘lj
» @ InfoData # data 15 000 °
4 A Box 1 (AMSAMOTION EC_MB)  data 16 0x00
P\ Tx-Mapping Transprent data from slave # data_IT 0x00 FREE SRLE DiER ﬁg’p—.‘
b [ Rx-Mapping Transprent data to slave . ih i 41 4D 53 41 4D 4F 54 49 4F 4E | |
b @ WcState - ’19
b I InfoData | cata, Al
& Mappings # data_20 0x00
# data 21 0x00
# data 22 0200 O=eEE  mmfe | ns | | [ e
‘f data_23 0x00 1eRER [ BT LB €7C: =75 ]
# data 24 0x00
# data 25 0x00 £+~ www.openedv.com | %12 R:0 CTS=0 DSR=0 DCD=0| =&
#| data 26 0x00 BYTE 10 660 Input
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8) Al enviar datos, como se muestra en la imagen a continuacién, cambie a la interfaz de salida y escriba cada bit de datos en data_x, donde x = 1~128. Esto enviara los datos.

Escribe la longitud en data_size. Después de escribirla, se vera como en la Fi

Nota: Preste atencion a la conversion del sistema numérico al es

gura 2. Una vez finalizado, cambia el valor del bit de validez de datos para comenzar a enviar.

cribir datos.

e o el | -
EERASEEEEESRClrl+)
] 22 TwinCAT Project1”(1 HE)
4 ol TWinCAT Project
b @l sysTEm
k2] MOTION
3 ric
& saFeTY
Bl c++
& AmaLYTICS
= /0
rl 4’% Devices
4 PR Device 3 (FtherCAT)
23 Image

2% Image-Info
2 Synclnits
1 Inputs
W Outputs
InfoData
A Box 1 (AMSAMOTION_EC_ME)
b B

[

Tx-Mapping Transprent data from slave
Ma

ing Transprent data to slave

b WeState
b @ InfoData
&% Mappings

a | p -
BERERSEEREER(Cul)

fo] BBEAZE TwinCAT Project1”(1 -MER)
- Iu] TwinCAT Projectl
b [l sysTEM

rl

4 == Device 3 (EtherCAT)
j,, Image
f-, Image-Infa

b 2 SyncUnits
b L0 Inputs
> [ Outputs
b @ InfoData
4 A Box 1 (AMSAMOTION_EC_MB)
b [ Tx-Mapping Transprent data from slave
b W Rx-Mapping Transprent data to slave
> [ WcState
> [ InfoData

&% Mappings

TwinCAT Project] + X

Name ] Online Type Size | =Add.. InfOut Linked to
B data valid 0x00 L BYTE, . 10 90, . Outp.
et oo AFHIIAIE bl iohs Aidata_xrf, x=1-128
BYT] - 1.0 Ouk

B+ data_2 o Change Link...
-vdatajz ] /( T‘}E,Qf l”b: Clear Link(s)
K- data 4 0y Go To Link Variable
&> data 5 o Take Name Over from linked Variable
Erdata 6 04 -
B data 7 o Display Mode 3
B data 8 i =(D) Del
E-data 9 0 Move Address...
B data_10 +3 Online Write... I
W data s Online Force...
&+ data_12 o .

o Release Force
Er data_13 [
B data 14 o £ Add to Watch
B data 15 o Remove from Watch
B+ data_16 0x00 BYTE 1.0 56.0 Outp...
E- data_17 000 BYTE 1.0 57.0 Qutp...
Ev data_18 000 BYTE 1.0 58.0 Qutp...
B> data_19 000 BYTE 1.0 59.0 Qutp...
E- data_20 000 BYTE 1.0 60.0 Qutp...
E» data 21 0x00 BYTE 10 610  Outp.
B> data_22 000 BYTE 1.0 62.0 Qutp...
Er data_23 0x00 BYTE 1.0 63.0 Qutp...
B data_24 000 BYTE 1.0 64.0 Qutp...
E- data 25 000 BYTE 1.0 65.0 Qutp...

Name X1  Online Type Size =Add.. InfOut Linked to
& data valid SER e L data el idfks. 5 )5 8l K%
- data size I Ox0c I BYTE 1.0 40.0 Cutp...
- data_1 Oxd1 BYTE 1.0 41.0 Qutp...
- data_2 Oxdd BYTE 1.0 42.0 Outp...
- data_3 0x53 BYTE 1.0 430 Qutp...
- data_4 Oxedd BYTE 1.0 44.0 Outp...
K- data_5 Oxdd BYTE 1.0 450 Qutp...
Er data_6 Oxaf BYTE 1.0 46.0 Outp...
K- data_7 Ox54 BYTE 1.0 47.0 Qutp...
B data 8 owdg BYTE 1.0 480  Outp..
K- data_9 Oxdf BYTE 1.0 49.0 Qutp...
W data_10 Oxde BYTE 1.0 50.0 Outp...
K- data_11 0x0d BYTE 1.0 51.0 Qutp...
W data_12 OxDa BYTE 1.0 52.0 Cutp...
&> data 13 00 BYTE 10 530  Outp.
Erdata_14 0x00 BYTE 10 540  Outp.
B+ data 15 0x00 BYTE 10 550  Outp.
W data_16 0x00 BYTE 1.0 56.0 Outp...
&> data 17 0x00 BYTE 10 570  Outp.
Erdata 18 0x00 BYTE 10 580  Outp.
& data_19 Ox00 BYTE 1.0 59.0 Outp...
& data_20 0x00 BYTE 1.0 60.0 Qutp...
& data_21 0x00 BYTE 1.0 61.0 Outp...
K data_22 0x00 BYTE 1.0 62.0 Qutp...
- data_23 0x00 BYTE 1.0 63.0 Outp...
K data_24 Ox00 BYTE 1.0 G40 Qutp...
- data_25 Ox00 BYTE 1.0 65.0 Outp...
EEs J_a. NE no.nn nwTr an con M
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9) Tras el envio, el resultado se vera como en la imagen siguiente:

TwinCAT Project] # X

o Gj| -5 J | y 2 MName [X] Online Type Size =Add.. In/Out Linked to
EREEESEEREEERCr+) £ - §| B data valid 0x01 %

: " E- data si 0x0 1
ko] BHRASZE TwinCAT Project1”(1 -MIRE) 'vda B - 41 4D 53 41 4D 4F 54 49 4F 4 OD OA ‘
4 o] TwinCAT Projectl ata_l O

b (@l SYSTEM & data_2 Oxdd
MOTION B data_3 0x53
PLC B data 4 Oxd1
[ sareTy B data 5 oxdd
i B data 6 Oxaf
i AnaLvTics &+ data 7 0x54

4 JIEO : B data_8 0xd9
Fi

=S B data 9 Oxdf
4 == Device 3 (EtherCAT) =

+B & data_10 Oxde

S+ Image i

B | age-info E- data_11 0x0d

b 2 SyncUnits B data_12 OxDa
b [ Inputs B data_13 0x00
> @ Outputs B data_14 0x00
4 InfoData B data 15 0x00
4 A .Box'l (AMS&MOTION_EC_MB] B data 16 0x00 | BESE 5B iR E

b Tx-Mappl'ng Transprent data from slave B data 17 000 TR ——

b [l Rx-Mapping Transprent data to slave B iiata 18

b [ WcState N e
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5.4. Uso con PLC

Este capitulo utiliza diez médulos de entrada/salida de 16 bits junto con este médulo, demostrando la adicién de un proyecto PLC y su implementacién mediante un sencillo ejemplo de luz de sefializacién.

Se inyecta la variable y se guardan los datos leidos de cada estacion esclava.

1) Como se muestra en la imagen a continuacin, localice la opcién PLC, haga clic con el botén derecho y, a continuacion, seleccione Agregar nuevo elemento:

bl BEEAE TwinCAT Project2"(1 -1HE)
4 o TwinCAT Project?

b @l SYSTEM
MOTION

Ins

Shift+Alk+A

15| SAFETY %9 ENEFEW)..
ed c++ S EaRG.

) ﬁf;ﬁmlcs WERESEENEE D).

i EERED) SRR
ﬂ% Devices ralPl Cilay

2) Seleccione el proyecto PLC estandar, introduzca un nombre y haga clic en Agregar:

S - 1%

@l e-calp=
FEREEAEEREER(C ) Pi=
2] A TwinCAT Project2"(1 4NEE)
4 ] TwinCAT Project2

b @l svstEm < B== HFFiE: BHAE - EECEEEE(Crl +E) P~
[ MoTION
o Biaompits l ﬂ Standard PLC Project Pl Templates RE: Plc Templates
Creates a new TwinCAT PLC project
W Empty PLC Project Plc Templates containing a task and a program.

8" Mappings

Untitled1

Ei\temp\TwinCAT Project2\TwinCAT Praject2) -

3) Localice la carpeta DUTSs, haga clic con el botén derecho en el archivo Tianji DUT, como se muestra en la imagen a continuacion.
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BEromEeEs Sl MAINT = X
Qo oS &8 [ = L PROGRAM MATN
E Gfll @~-S & @ | > M| | i
EERRSEEFEES(Cirl+;) P~ 3 END VAR
4

] BEEAE TwinCAT Project2"(1 4HE)
4 ol] TwinCAT Project2
b @l SYSTEM

4 PLC
4 [T Untitled1
4 [F] Untitled1 Project =
[ External Types
P [ References
 DUTs
[ GVLs Add | » POU...
4 & pous Export to ZIP H#]  POU for implicit checks...
D@SEIMN (PRE) Import from ZIP |%¢ DUT..
=
b G PleTask (PlcTask) [ Import PLCopenXML... @ Global Variable List...
O} Untitled1 Instance & =m Crl+X [&1 Referenced Task.
@' SAFETY =2 Ctrl+C @ Visualization...
E\I:I;L‘r'TICS X HERD Del Visualization Manager...
4 /O EaEE(M) F2 @ GlobalTextlist..,
% Devices F EER M, Recips Manager...
&% Mappings Image Pool...
=0 Interface...
P& Parameter List..

4) Introduzca el nombre de la estructura de datos "DatatoSlave" y haga clic en Abrir:

LEFAE " TwinCAT Project2"(1 -EE)
[ TwinCAT Project2

(4] sYSTEM

E MOTION Add DUT X

Ed ric

4 [ Untitled1 %% AEEEIHRR TR -

Pl :—E Untitled1 Project
[ External Types
|:=l References

i J:
DatatoSlave| I

[J GVLs 22N
4 [ pous ® %13(5)
] MAIN (PRG) L 4 Reo:
3 VIsUs -
O #Z(E)
b G5 PlcTask (PlcTask) —
O} Untitled1 Instance prmas | o £
% i O fif(A)
++
=ty x;ﬂf =3
& ananvmics B
Ll O B&W)
% Devices

= Mappings
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5) Introduzca el siguiente cédigo:

DatatoSlave* ® X

i TYPE DatatoSlave :
- 2 STRUCT
3 slaveaddress :BYTE;
E Data valid :BYTE;
] coil 1 : DWORD ;
£ coil 2 :DWOED;
7 HoldReg SABBAY [0..15] OF WORD;
2 END STRUCT
END TYPE
10

6) Siguiendo los pasos 3, 4y 5, cree otras estructuras como se muestra en la imagen a continuacion:

TwinCAT Project]

MAIN + X

[0 BBRAE TwinCAT Project1”(1 MIE)

’ ; DatatoSlave + X
4 ) TwinCAT Prajecti

ckfromSlave + X

B N\ RN T A AU

TYPE DatafromSlave :
STRUCT
slaveaddress
Data valid
DIl
DI2
InputReg
END_STRUCT
END_TiFE

! 1| TIPE DatatoSlave :
4 [l svsTem PR TYPE DataBackfromSlave : 7
4 License : slaveaddress  :BITE; A b E o
b @ Real-Time 4 B \BYTE: 3 slaveaddreas  :BTE; "
4 [ Tasks 5 coil 1 -DWORD; Data_valid :BYTE; %
[Er PlcTask € coil 2 <DWORD; coil 1 D"'URD g
1 PlcTaskd = HoldReq :ARRAY [0..15] OF WORD;| B ;Z;;i: m - ¢
5k Routes i ) END s’muc’rq . 7 !
¢ END TVPE ; ¢
) g s END THPE :
ey { 1§ Ik
CThilS i ' .
gy aprnemmig LA

4 templates Project
[ External Types
b [l References

4 |2 DUTs
3’3 DataBackfromSlave (STRU!
@Dataﬁoms\ave (STRUCT) /8 iata structurs that not contain a digitall cutput and hold
¢ DatatoSlave (STRUCT) 3 TR SlaveStation Mes :
&2 SlaveStation Mes (STRUCT) = =  STROCT
S 4 Slavelddress BYTE;
4+ [ POUS 5 coil DB 1 B
€ 1.8 2
) MAIN (PRG) b ;U;I -
L3 VIsUs ol )
4 (3 pleTask (PlcTask1) Tapataeg
5 MAIN HoldReg_DB
93 templates.imc END_STRUCT
4 O templates Instance END_TYPE
b 0 PleTask Inputs PLLE
A 8y ey 1
b M PlcTask Outputs U L i M /”'f'll
I caccrv

7) Localice el archivo MAIN (PRG), haga doble clic para abrirlo e introduzca las siguientes declaraciones de variables en el cuadro de declaracién, donde "Data_from_slave" es.

En lo que respecta al mapeo de entrada, "Data_Back_from_slave" se utiliza para el mapeo de salida y "Data_to_slave" se utiliza para el mapeo de entrada.

El mapeo de salida, "SlaveStation_MES", almacena los datos de entrada y lectura para 10 estaciones esclavas:
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DataBackfromSlave TwinCAT Project1

o tm|v®":’§|®|’__ f FROGRAM MAIN
EEREASEEREES(Crls) P-0= 3| VAR INPUT
s 2 3 4 Data from slave AT $I*:DatafromSlave;
fa] BBEASE TwinCAT Project1”(1 EE - _from : ;
:0 .i_l_ 2 CA‘:I; a cﬂrcue ( = E | Data Back from slave AT %I*:DataBackfromSlawve;
wll Twin raje 1 W
4 @ sysTEM o =
[# License = & VAR OUTPUT
b @ Real-Time 5 Data_to_slave AT %Q*:DatatoSlave;
4 B Tasks 10l END VAR
& PlcTask 11
[& PlcTaskl _LE VAR
ks Routes = 73 ) B 24 ]
g__: T St 14 SlaveStation MES : ARRAY [0..3] OF SlaveStation Mes;
[a Type Sys erln o
[&] TcCOM Objects | [P

MOTION

templates Project
3 External Types
I .3l References
b [3 DUTs

3 GVLs
T POUT

] MAIN (PRG)
T UTall=

1 /#/Read discrete input and input register and store it

8) Pulse F7 o haga clic con el botén derecho en "Solucidn" como se muestra en la imagen siguiente y, a continuacion, haga clic en "Crear solucién".

EarEEEEEs JataBackfromSlave TwinCAT Projectl MAIN* =
COR -5 p -
ERERDEEEEERCr+) = VAR_INPUT
T . _Data_from_slave AT :I*:DatafromSlave;
= - -H" Data_Back from slave AT $I*:DataBackfromSlave;
i TwinCAT Projec| B VAR
4 [ sySTEm EFEAEEAER) Cirltalt+F7 |
[® License EEREAE)  OUTPUT
b @ Real-Time ARG ARESRM Al+E11 Data_to_slave AT %Q*:DatatoSlawve;
P E:I Tasks VAR
[& PlcTas REZEAL(T)...
[& PlcTas EEEESO)..
=f= Routes EEE RN NuGet EFELN)... . el E )
gi: Type Sys SEE NuGet IR) SlaveStation MES : ARRAY [(0..%] OF S5laveStation Mes;
@ Tccom ¢ = ==
@l momion FERISEEEEESIEN) R otk
4« O ric HERBEEEQ Ionl:Q :BOOL;
4 [ tarmnlatas T T1AMMS « TTMR .= T2I00MS-

9) Tras la compilacién, se generaran algunos datos. Localice y expanda "Entradas de PLCTask" y "Salidas de PLCTask" en la seccién PLC.

Haz doble clic en la ubicacién indicada con el nimero "1" en la imagen.
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ErsrEaReEs
COoR et g s -
EEERSEEREESE(Cr )

4 B Tasks
[&1 PlcTask
& PlcTaskl
gl= Routes
= Type System
[ TcCOM Objects
2 MOTION
p PLC
4 [0 templates
4 = templates Project
[J External Types
|al References
3 DUTs
3 GVLs
4 [ POUs
] MAIN (PRG)
3 visUs
4[5 PlcTask (PlcTask1)
&l MAIN
2y templates.tmc
4 OF templates Instance
4 [ PlcTask Inputs 1
4 F MAIN.Data from slave
! slaveaddress I
Data valid
DI1
DI_2

L

W

P InputReg
4  F MAIN.Data Back from slave
5 slaveaddress
2 Data_valid
H coil 1
& coil 2
I # HoldReg
4 [ PlcTask Outputs
4 & MAIN.Data to slave
B claveaddress
B~ Data valid
B coil 1
B coil 2
P B HoldReg

[ sAFETY
Brrmmaers Bk i
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10) Haga doble clic en la ubicacién que se muestra en la imagen a continuacién. Las demas variables que se muestran en el paso 9 se configuran de la misma manera.

a|p -
ERRALEEEEES(Crl+)
] #2275 Z TwinCAT Project2”(1 -MAE)
4 ol TwinCAT Project2
b @l sYSTEM
MOTION

Untitled1
4 ZE Untitled1 Project
(1 External Types
b [ References
4 [z DUTs
ﬁ": DataBackfromSlave (STRUCT)
ﬁl: DatafromSlave (STRUCT)
&2 DatatoSlave (STRUCT)
& SlaveStation_Mes (STRUCT)
1 GVLs
4 [ POUS
&1 MAIN (PRG)
3 visus
b b plcTask (PleTask)
213 Untitled1.tme
4 Of} Untitled Instance
4 [0 PlcTask Inputs
4 # MAIN.Data_from_slave
| slaveaddress
! Data_valid
D1
Dl 2

ELERL.

b # InputReg

b # MAIN.Data_Back from_slave
4 [ PlcTask Qutputs

b W MAIN.Data_to_slave

Variable Flags Online

MAIN

Name: |s\aveaddrass |
T |B‘f’TE |
Address: 385000 (Ox5DFES) | ®
[tinked to... et |
' REE
A} ¥ Devices
: - Davice 3 [EtheiCAT)
Sl i Bow L [AMSAMOTION EC_ME)
I ] slaveSddiess > | 1B330/BYTE[1.0]
¥ Uats vand U] BYTELTOT
1 # slave Addiess > 81.0.BYTE[1.0]
# DataVald > 0,BYTE [1.0]
ADS Info: Port: 350, IGrp: 0x85

Symbal Info: Port: 851, 'MAIN.Data
TIPC*Untitled1 *Untit

Full Name:

s

o - Q=0 |
E \

NG|
R HED0

Show Yarisbles

Only Unused

[ Exclude disabled
Exclude ather Devices
Exclude zame Image
[m] Show Todltips

[ 5ot by Address

[ Show Variable Groups
[B] Collapse last Level

Show Vanable Types
[ Matching Type
Matching Size
I 40 Types
Aarap Mode
Offsets
[ Continuous
|gnore Gaps
[ Show Dialag
Variable Mame / Comment
/1| Hand over
4| Take over

Cancel [ oK

[i ] generate boot information...

[ SAFETY @ generate code...
[l c++ @ Build complets -- 0 errors, 0 warnings : ready for download!
ANALYTICS @ Total allocated memory size for code and data: 451456 bytes
4 /0 @ size of generated code: 53616 bytes
4 % Devices @ typify code ...
4 7= Device 3 (EtherCAT) BB i TRAC Pefe e

11) Si necesita guardar los datos de cada estacion esclava durante la lectura, consulte el siguiente cédigo:
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DataBackfromSlave MAIN & X

PROGRAM MAIN

WM

VAR _INPUT

Data from slave AT $I*:DatafromSlave;

Data Back from slave AT $I*:DataBackfromSlave;
END VAR

o

1 m

VAR _OUTPUT
Data_to_slave AT £Q*:DatatoSlave;
END VAR

VAR

SlaveStation MES : ARRAY [0..9] OF SlaveStation Mes;

Tonl : TON;
Tonl En :BOOL;
Tonl Q :BOOL;
T100MS : TIME := T
Data from slave Data valid :BYTE := 0;
Data Back from slave Data valid :BYTE := 0;
i: INT := 07
END_VAR

/ e input and ioput register and store it

IF (Data from slave.Data_wvalid <> Data_from slave Data valid) THEN
SlaveStation MES[Data from slave.slaveaddress-2].5lavelddress :=
SlaveStation ME5[Data from slave.slaveaddress
SlaveStation MES[Data from slave.slaveaddress-2].D I 2

WM

o

= 7 POR i:=0 TO 15 BY 1 DO
SlaveStation MES[Data from slave.slaveaddress-2].InputReg[i]
END_FOR

Data from slave Data valid := Data from slave.Data wvalid;
END_IF

//Read back digital ountput and hold register and store

IF (Data_Back from slawve.Data valid <> Data Back from slave Data_valid)THEN
SlaveStation MES[Data Back from slave.slaveaddress-Z].5lavehddress
SlaveStation MES[Data Back from slave.slaveaddress-2].coil DB 1 :=

Slave5tation MES[Data Back from slave.slaveaddress-2].coil DB 2

= FOR i:=0 TO 15 BY 1 DO
SlaveStation MES[Data Back from slave.slawveaddress-2].HoldReg DB[i]
END_FOR
22 Data_Back from slave_Data wvalid := Data Back from slave.Data wvalid;
23 END_IF

S iDrAni e msbae Tamn srnTdioseian

Data from slave.slaveaddress;
.D_I 1 := Data from slave.DI_1;
:= Data_from slave.DI_2;

:= Data from slave.InputReg[i];

:= Data_Back from slave.slaveaddress;
Data Back from slave.coil 1;
:= Data_Back from slave.coil 2;

:= Data Back from slave.HoldReg[i]:

12) A continuacién se muestra el cédigo para implementar una salida de luz de funcionamiento desde 10 unidades de procesamiento digital esclavas, a modo de referencia:

25 ng water lamp applicabtion
2€ Tonl {(IN:= Tonl En, PT:= T100MS, Q=» Tonl Q, EI=> );
= 2z IF Tonl Q THEN
25 Data to slave.coil 1 := Data to slave.coil 1 * 2 + 17
= 30 IF (Data_to_slave.coil 1 > €5533) THEN
31 Data_to_slave.slaveaddress := Data_to_slave.slaveaddress + 17
2z Data to alave.coil 1 := 07
33 END IF
= 34 IF{Data to slawve.sglaveaddress > 11) OR (Data to slave.slaveaddress < 2) THEN
35 Data to salave.slaveaddress := 2;
3E END IF
37 Data_to slave.Data_walid := Data to slave.Data valid + 17
38 Tonl En := FALSE;
29 END IF
40 B
= ) IF MOT (Tonl_©Q) AND NOT(Tonl_En) THEN
4z Tonl En :=TRUE;
43 END IF



- AMSAMOTION®
]

¥ R #

VI. Conexién de Huichuan AM401

Esta seccion utiliza como ejemplos los protocolos RS485/RS422-EC y CODESYS de Huichuan PLC para ilustrar cémo cumplir con los requisitos funcionales correspondientes.

6.1 Agregar un médulo

1) Abra el software y cree un nuevo proyecto, luego localice el modelo de PLC correspondiente, como se muestra en la imagen a continuacién:

g kg
P

=1E

i
4-

H

Latest News

9 iR

& TRIE.

[ et

ACT12

AC301-0221-U0R0
ACB02-0222-U0R0
AC311-0031-U0R0
AC31X-0122-U0R0
AM401-CPU1608TN-C
AM401-CPU 1608TP/TN
AM402-CPU1608TN-C
AM402-CPU 1608TP/TN
AMB00-CPU 1608TP/TN

AMS 10-CPU1603TP
APT01-0021-U0R0O

APTOX

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

SFHEIEET -

HAR

B 255485

B 1RCAN: SEIFCANGp enERRHICANL: nle / MEEH . EIRB AT
B3~ Mk

W FELLER: 1RE SR HNODEUS-TCEE /M akthis . EshErsisest
Mk

B 13EEtherCATEIEE  BRACHHETIE T, BAEiF125-Ether CAT MY,
BRI ENE (APNES ERST )

B AEeEEREN (AIsIESERA) » sIRTRHIL (Al
SiERit ) - B Es i AR

B EEEEI0E, TR0, 283 F B 40018

EHO:  FaEl
B b;‘;Bad;hﬁ\ﬁémment.s = B

[ s

]

BE |

EH
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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 Maestro EtherCAT.

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

T W OME TR ORE w8 T TR B0 ®p
QO EEE &|o o § BBEX MBI -T]

i T B X ) BEEE Y NetworkConbguration x| & varrek |[F] pou = RE#AE [ rcms (@ onn Do
Sg aarER M | EE B OB bEE O rs |ESADSH H Shes0d [F SARCTZE |Q Bk Q& 80 - %
=] Device (AM401-CPU1608TR/T) =
2 D T i
: | e : .

et / | Céopen T [ CANLind Fub [ CANLink A3k
- Bous | YEthernet
= Bl e B [¥odousTCP T35 [Modbus]cP Mh [¥elsec Fug
: --ﬁkppﬁcatinn l__\,f EtherCAT
o @ o ’ EMT Fik

ez ’ E%tfar&'edll’fﬁﬁ T

- ¥ pCPRaPRG)

18 poura)

- @ rsme

=8 MainTask
& pLC PRG
- B

L ERERE
'Y SoftMotion General Axis Pocl
; I HIGH_SPEED_IO (High Speed 10 Module)
-] ETHERCAT (EtherCAT Master Softiatian)

e = 3 %|| fl Devie ' $€ Metwork Configuration x | #ig _Hardnare Configuration [ mcere | [f] EERCAT |
=B AHE7 7 x
=[] Device (AM401-CPU 1608TP/TN)
O sz T > UbEENE > #EH(E) » ME > Wik > EC-MB > 2023-09-08 v | O | ®='2023-09-08 L
=3 FEEn \
[ E=Ealg FE= )
M oz A A ER EHA =] P
“BlecEE L = AMSAMOTION_EC_MB.xml 2023/10/25 17:21 XML 3% 502 KB
A8 ey & WPSER
i) s =
9 pic_pre ere) B ExmsmrTE
- B rmE
=¥ ETHERCAT & e
B envemcatehe
=g MainTask e Winl0 (C)
@ pLc_PRG - EoHE (D)
F wEEEE - B (E)
"3 SoftMotion General Axis Pool o S )
H  HGH_SPEED 10 (High Speed 1
[®] ETHERCAT (EtherCAT Master sof = FEE %
SR (N): | |EtherCAT XML File(*xml)
aFo | i
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4) Haga clic en ETHERCAT (EtherCAT Master SoftMotion) y haga clic con el botén 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 -
@ igmibe - . i
B PERES o g
By ethercatinze HfHA0TE | = H
- B crupize | -
=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
{3 ETHERCAT EtherCAT Task e 217 0000.0DC.0050
=g MainTask B{RD:
&) pLc PR AR 10F4 D004
0w f—
'3 SoftMotion General Axis Pool HaE e
[l HIcH_SPEED IO (High Speed 10 Module) e Emﬁgﬁ;mm S iniioay
Etheret i (Fiberet)
| [B5] ETHERCAT (EtherCAT Master SoftMotion) | T o—— agsﬁ;}?%
\.

AEFRRE

B
I wEE  EEEE
I
I

O8rER

AEEE piRdE (B [ i W
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5) Después de escanear el dispositivo, haga clic en "Copiar escaneo del dispositivo".

HEERRE

HEE BlEmt  SaflEit  S3ESSinit
MEANTION EC_ME  AMEMMDTION ECME 0 0

e OrER

B

HEEE | e

6) Haga clic en el COE en linea; el mend desplegable mostrara el diccionario de todos los objetos de este médulo:

QU B=HI &) [ AT N R i - w Z AL -
> 8 x|| f{ Devie %L Network Configuration [ ®g  Hardware Configuration i’@ PLC PRG [ [f] ETHERCAT [ AMSAMOTION_EC_MB X |
ARAI =y -
& e =0 | @R DEhtd @ RESHEITE O EReE
@ HigisHf ISR (PDOIRE) =31 F&=3I E=t o E=icl &
- 2 FEsas 16£1000:16500  Device type RO UDINT
-8 ethercaTinze BahS#(sDoizE) 16#1001:16%00  Error register RO USINT
B crutnze I _ - 16#1008:16#00  Device name RO STRING(16)
- Bl rcEE = 16#1009:16#00  Manufacturer Hardware version RO STRING(3)
=} Application TEE CoE 16#100A: 16200 Manufacturer Software version RO STRING(4)
i =egs +- 15#1018:16%00  Identity Object
iR pLc_PrG (PrE) EtherCAT L/ORRAT *. 16#10FLi16500  Error Settings
= 1EEE 1 16#10F8:16%00  Timestamp Object RW ULINT
=-g& ETHERCAT LTRSS + :
> ] 16#1600:16500  Rx-Mapping Transprent data to slave
) ETHERCAT EtherCAT Tack s +. 16#1601:16500  Rx-Mapping Master data to slave
=-¢8 MainTask +- 16#1A00: 16200 Tx-Mapping Transprent data from slave
“4H] PLC_PRG = + - 16#1A01:16#00 Tx-Mapping Master data from slave
EERAR = *. 16#102:16400  TxIMapping Master data from slave
"3 SoftMotion General Axis Fool o——n ) + 1651C00:16500  Sync manager type
[  HIGH_SPEED_IO (High Speed IO Module) B T e p—
= [MB] ETHERCAT (EtherCAT Master SoftMotion)) ¥ 15#1C13:16500  TxPDO assign
T AMSAMCTION £C_MB (AMSAMOTION EC | + 1621C32:16200  SM output parameter
+. 16#1C33:16%00  SMinputparameter

+- 1524070: 16200 data Error

+ - 16#4071:16%00 Time Info

+ 16%6000:16%00 Transprent data from slave
+- 1626001: 16200 Master data from slave

+- 16#6002: 16500 Master back to read data from slave
+ - 16#7000: 16500 Transprent data to slave

+- 16#7001:16%00 Master data to slave

* - 16#8000: 16500 usart configration

+ 16#3001:16#00 1st slave configration

+ - 165#8002: 16%00 2st slave configration

+- 16#8003:16=00 3st slave configration

+ - 16#8004: 16200 4st slave configration

+  165#8005:16%00 5st slave configration

+ - 1623006: 16500 Bst slave configration
16#3007: 16%00 7st slave configration
16#8008: 16#00 8st slave configration

+- 1528009: 16200 st slave configration

+ - 16#300A: 16%00 10st slave configration
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6.2 Funcion ModBus

Este ejemplo lo configura en modo Modbus, con el esclavo utilizando un médulo de entrada/salida digital de 16 bits. Los pardmetros del médulo para este ejemplo son los siguientes:

Direccién del esclavo Modbus

Interfaz esclava Modbus

RS485

Velocidad de transmisi6n del esclavo Modbus

9600

Formato de datos esclavo Modbus

8N1

Numero de bobinas esclavas Modbus

16

Numero de entrada discreta del esclavo Modbus

16

-Nota: Cuando un Unico diccionario de objetos no puede leer todos los datos de un esclavo en particular, se pueden utilizar varios diccionarios de objetos para leer los datos del mismo esclavo.

El valor se puede obtener desplazando la direccion de inicio del registro y la bobina en consecuencia.

Es necesario modificar todos los pardmetros en los parametros de inicio (configuracién SDO).

1) Haga clic para expandir el diccionario de objetos (8000 objetos):

=51 F3F5| =5 e =3 HE

+- 16#7001:16#00 Master data to slave

= 16#%8000: 1600 usart configration

(1601 Baudrate RW UINT 16#0...

P 116#02 dataframe R UINT 16#0...
S 116#03 Explicit baudrate A DINT 1670,
oile#04 Polling time AU UINT 16#0...
© 116705 Slave Reset R EOOL 1600
: v 116#06 Error Reset RW BOOL 15700
e e Device Made A USINT 16+01
Lo 11608 DEVICE Interface R UISINT 1600

+- 16#38001: 1600 1st slave configration

& 16#8002: 16700 2st slave configration

+- 16#8003: 1600 3st slave configration

+- 162800416500  <st slave configration

=I5

Fal: 162 D S e sE
FH#E3l:185 o B ES o

[]==hid
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2) Seleccione el objeto palabra 8000:1, haga doble clic en "1" en la imagen de abajo, luego seleccione la opcién "2"y, a continuacién, haga clic en Aceptar:

=31 =351 = s =3 Ea—) o
H- 15#1C13: 16200 T*PDO assign
+ 16F1C32: 16500 5M output parameter
+ - 15#1C33: 16200 SM input parameter
+ < 1GFETO00: 16F00 Transprent data to slave
+ < 16#FT001: 16#00 Master data to slave
= 16#E000: 16200 usart configration
: r1eF01 Baudrate R LIIMNT 1e#0... I o
- ribE02 datatrames v OINT 16=0...
116#03 Explicit baudrate R DIMNT la#F0...
1165 =09 Polling time R UIMT 16#0...
+16%05 Slave Reset R BOOL 1600
P1eF06 Error Reset R BOOL 1600
r1GF07 Device Mode R LUSINT 16#01
r16F08 DEVICE Interface R LUSINT 1500 “
=FHE e Baudrate
F=31: 16% 5000 fiteE: |16 R
F3=3|: 18% 1 i8: 9600 Baud ~  EL
Clz=2iniE | 3500 Bacd
14i4 kBaud
19,2 kBaud
38,4 kBaud
57,6 kBaud
115,2 kBaud
Use explicit baudrate(0x&000:03)

3) Seleccione el objeto word 8000:7, haga doble clic en "1" en la imagen de abajo, luego seleccione la opcién "2"y, a continuacién, haga clic en Aceptar:

M A R
=s51: ¥5=5I =¥ T =R e ~
i e r16#01 Baudrate R UIMT 15#0...
- 116#02 dataframe RW UINT 16%0...
16503 Explicit baudrate RW DIMNT 16#0...
e 116049 Polling time RW uINT 16#0...
S 11605 Slave Reset A BOOL 1500
oot 1606 Error Reset R BOOL 1600
|| :15%07 Device Mode RW USINT  16%01 | (1]
- 1167508 DEVICE Interface RwW USINT 1600
+ ~ 16#8001: 16=00 1st slave configration
+ - 16#8002: 16#00 2zt slave configration
+ - 16#F3003: 16500 3st slave configration
+ © 16#8009: 1600 4zt slave configration
+ 16=8005: 1600 5zt slave configration
4:' -~ 16#8006: 1600 &st slave configration o
E=t ol Device Mode
£3l: 162 8000 frfemE: B WA
FE3l:18 7 =}

[ ==ihia
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4) Una vez completado, todos los subindices de la palabra objeto 8000 se muestran en la siguiente figura:

= 16=8000: 1600
116701
116=02
11603
116704
116#05
11606
116#07
116#03

5) Expanda la palabra objeto 8001 y coldquela como se muestra en la siguiente figura:

|
16#8001: 1600

- 116401
:16%02
:16#03
1 16%05
16306
116408
11609

- 116%08

- 116%0C
:16%0E
1630F

usart configration RO
Baudrate R
dataframe R
Explicit baudrate RW
Polling time Ry
Slave Reset R
Error Reset R
Device Mode Ry
DEVICE Interface R
1st slave configration RO
slave Addr =AU
coil is readable Ry
kKeeps the register readable RW
Slave coil start address Ry
The number of slave coil Ry
slave Discrete input start address RW
The number of slave Discrete input =31
Slave input reqister start address Ry
The number of Slave input register RW
Slave hold register start address R
The number of Slave hold register RV

LISINT
LDINT
LDINT
DINT
LINT
BOOL
BOOL
LISINT
LISINT

LISINT
UINT
BOOL
BOOL
UINT
UINT
UINT
UINT
INT
UINT
UINT
UINT

g

9600 Baud
8M1

9600

100

False
False
Modbus
R54E35

15

True

False

&

o o o o0 o o

6) Si necesita escribir en la salida de la bobina o en el registro de retencién, escriba la direccion del esclavo que se va a escribir y los datos que se van a escribir en la ubicacién que se muestra en el diagrama a continuacion.

A continuacién, cambie el bit Data Valid y Modbus enviara los datos del esclavo que necesitan actualizarse.Consulte la seccién 4.3 para obtener mas detalles.

| i 25 | B |

[Ee

- O o

COu BEdI& = | sl
e = % X || [ Deviee |34 Metwork Configuration [#g  Hardware Canfiguration |9 Pcere | [ ETHERCAT ' [{] AMSAMOTION_EC_MB X
iE%ggevme TR (AM401-CPUTG0STR/TN) L == o ‘“E”?‘EWE 'l i
[+] 1§§I?&ﬁ AR PO i JRES. QE ik £ =8 BlE SaE EaE. S Pt 3
=B RS + g slave Address %Q82 BYTE 1 slave Address
Ay ethercaTizE BehEd(sD0iRE) ) Data Valid %0QB3 BYTE 17 Data Valid
£ cruinze “# coil_t %QX4.0 BIT R l:l coil_1
= &l pic B35 T L col_1 %QX4.1 BIT coil_1
=€} Application [EfT] a6k CoE i coil_1 %QX4.2 BIT coil_1
iy =z u 1 e coil_1 %QK4.3 BIT coil_1
[i¥] pLc_PrG (PRG) EtherCAT [/CRfHT (] coil_1 %QX4.4 BIT coil_1
- @ usms “# coil_t %QX4.5 BIT coil_1
= ETHERCAT EtherCAT EGHR ] coil 1 6OX46 AL cail 1.
] ETHERCAT.EtherCAT Task . "% coil_t %QH4.7 BT coil_1
= 58 MainTask " cail_1 %QXS5.0 BIT coil_1
& PLC_PRG &8 ) coil_1 %QX5. 1 BIT coil_1
E mE#EAR " coil_1 %QX5.2 BIT coil_1
"a SoftMation General Axis Pocl " coil_1 %QX5. 3 BIT coil_1
[ HicH SPEED_10 (High Speed 10 Module) | " coil_t %QXS.4  BIT coil_1
= (M ETHERCAT (EtherCAT Master SoftMotion) s coil_1 %QN5.5 BIT coil_1
3 i) AMSAMOTION_EC_MB (AMSAMOTION_EC_M8) " coil_t QNS5 BT coil_1
" coil_L %QX5.7 BIT coil_1
b cail_1 %QXE.0 BIT coil_1
T coll_t %OXE. 1 BIT coil_1
" coil_1 %QKE.2 BIT coil_1
& coil_1 %QX6.3 BIT coil_1
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6.3 Funcién de transmisién transparente

Este capitulo es una revision del capitulo 6.1.

1) Vuelva a cambiar el modo de ejecucién a inicializacién.

Nota: Si no se encuentra en modo de inicializacién, la mayoria de los objetos no se pueden modificar; de lo contrario, se producira un error.

2) Modifique la entrada y la salida del gestor de sincronizacién como se muestra en la siguiente figura.

L WS

4R (POOIRE) s R |
mEn —

BEhE 4 (SD0ILE) _%)f?_| _ﬁiizﬂ! wRE: [tk |
LB | ERER

T3k
FoE

4 . I

s DT [ R

EtherCAT I/OBfAY E2PROMEEL]

S | BE®ROM.. || RE¥ROM.. | EjEPROMOOIL |

#3E

5=

) ‘ v : . — s Fi (150 130.0
@ 1= il =FERE bk - JnEiPoo # i
\ \ DiE =E C SHET Bl PDO 538 [POOBRE FPOOBHEAD o5 oary. 1300
J2124HE (POORE) =
bl =5 =5 F=5| EE SR
EENEH (SD0iEE) +-[7] %ith |Rx-Mapping Transprent data to slave | 16#1600 16£00 1300 F 2
. ® T T Fik__ RxMapping Master datato slave To= 1601 6200 2.0 B
1 + [v] §A  Tx-Mapping Transprent data from slave 16#1A00 16200 130.0 F 3 ]
1R CoE *} <] ﬁ)\ Tx-Mapping Master data from slave 16#1A01 16200 42.0 F
#-[] #iA  Tx-Mapping Master data from slave 161402 16%00 42.0 F
EtherCAT I/ORMLET
EtherCAT IEGHE
brves
=8
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3) Haga clic en la barra de titulo como se muestra en la imagen a continuacién para cambiar la interfaz a los pardmetros de inicio (configuracién SDO) y cambiarla al modo de paso directo.

F=31: 7551 =¥ twe= ey BE s
I+ 18FT00L; 16500 Master data to slave
— 16#8000: 16200 usart configration
i P 116#01 Baudrate RW UINT 16#0...
L 116802 dataframe RW UINT 1620,
167503 Explicit baudrate R DIMNT 1630, ..
116#04 Paolling time =A0h UINT 16#0...
11605 Slave Reset RW BOOL 16700
116706 Error Reset RW BOOL 1a=00
16207 Device Mode R USINT  16#01
116%08 DEVICE Interface R\ USIMNT 1600
+ - 15#8001: 16500 1st slave configration
+ © 16#8002: 16500 2st slave configration
+ - 168003 16500 3st slave configration
+ -+ 16#80049: 1600 4zt slave configration e
AZ%R: Device Mode
£3]: 16% so00 _ frEm: B HRE
F&F3l: 185 |7 B S M - B
[ s=ifial [ Z=#heA s oy |

4) Configure la velocidad de transmision, el formato de datos, la interfaz, etc., seguin sus necesidades. Una vez finalizado, inicie sesién en el dispositivo y ejectitelo. En ese momento, se iluminara el indicador RUN.

EI LED parpadea a una frecuencia de 1 segundo, mientras que el LED RS485 o RS422 parpadea a una frecuencia de 0,2 segundos.

-Nota: Al utilizar la funcién de paso directo, no se utilizan los ajustes del esclavo para los indices 8001-800A, y estos pueden tener cualquier valor razonable.

o e =2 | % 25 B -0 o m S| | o | HRE
RE » 3 X /'mrDevicer i’%@ Metwark Configuration ry Hardware Configuration \/@ PLC_PRG |’ﬂi ETHERCAT l’m AMSAMOT]
Fir&3 =l o
" [ Device A1 (AM401-CPUTR0ETRTH) | =1 BEWS
O g gk o Wit | T
¥ i s T T e fed
i il | . . ST | E;EBET . o o
Wy EthercaTRe BB (S00RE) s RIS =T
- Bounw &7 Err
- Bl pciBig i =
- =} application [Zf7] 158 CoE : ]
m S5 ! T# . g
: % ?:;pir;;(ms) EtherCAT [/ORMETS E2PROMEEC]
T e | EthercaT EGe EEPROM... i E2PROM... | S\ EPROM XML
"] ETHERCAT.EtherCAT Task e

= @ MairTask
_ & pLC_PRG H=]
CE EERERE -

" softMotion General Axis Pool

5 . HIGH_SPEED_IO (High Speed 10 Module)

- <[] ETHERCAT {EtherCAT Master SoftMation)

3] AMSAMOTION_EC_MB (AMSAMOTION_EC_MB)
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5) Cambie la interfaz al mapeo de E/S EtherCAT.

£ =221 diE ETEE - SIOEEHEFE.. #E=6
AR (POOBE) = we EE st 2 B waE  OsRE %@ Bd
| -9 data valid %QB1 BYTE i data valid
BihE#i(sD0iFE) E ] data size %QB2 BYTE 0 data size
. =g data_1 QB3 BYTE 0 data_1
= =" data_2 QB4 BYTE 0 data_2
454 CoE - dats_3 S40QB5 BYTE 0 data_3
+- g data_4 %QE6 BYTE 0 data_4
EtherCAT [/ORLET =T |:| data_5 OB BYTE 0 data_5
- data_6 %QES BYTE 0 data_6
EtherCAT EGHE! ] data_7 %QES BYTE 0 data_7
s ] data_8 %QE10 BYTE 0 data_8
+ "y data_9 %QB11 BYTE 0 data_s
| (55 £ T data_10 %QB12 BYTE 0 data_10
[ " data_11 %QB13 BYTE 0 data_11
- 2 data_12 %QE14 BYTE 0 data_12
" data_13 %015 BYTE 0 data_13
£ data_14 %QB15 BYTE 0 data_14
T data_15 %QB17 BYTE 0 data_15
"% data_16 %QB18 BYTE 0 data_16
+-"g data_17 %QB19 BYTE 0 data_17
=Ty data_18 %QE20 BYTE 0 data_18
i "g data_13 %QB21 BYTE 0 data_13
] data_20 %QE22 BYTE 0 data_20
- data_21 %QB23 BYTE 0 data_21
- K. - - -

6) Abra un asistente de puerto serie, conecte el hardware, envie cualquier caracter y vera la pantalla del médulo y los datos enviados a través del puerto serie.

A:

O BEsRA& [ =S - - = Z | & |
BE + B %|| [{ pevice |9 MNetworkConfiquraton | §ip Herdware Configuration | pcpre | EvERcaT (] AMSAMOTION_EC_MB X |
il oe 5] =
ad | +E = - IO FB... SSEIF
" [ Device [EIREI] (AVHO1-CPULSOSTP/TIY) i =24 HE TTRE SBICEEE e
{ @ s P E ey 2 rar T 2
- © it IR DO E) iy pel  EE itk Bl BRAE HaE  BmE A R
= B FREs "o data valid %QB1 BYTE ¥ data vaiid
b ﬁi EtherCATH|52 BehEgi(sD0igE) +-Tg data size %QB2 BYTE 4 data size
ﬁi crutnge y + " data_1 %QB3 BYTE 1 data_1
= Bl pciBig wE + Ty data_2 %QB4 BYTE 3 data_z
| = 0 Application GiZfT] fighcoe + g data_3 %085 BYTE 5 data_3
D FeEs S data_4 %086 BYTE 7 datas
] pLc PR (PRE) EtherCAT I/ORRA] + " data_s %QET BYTE ] data_s
- % nsmn ———|+m ot 5 wem e [ o e
=% ETHERCAT EtherCAT ER{S 59 e e =
| ] ETHERCAT.EtherCAT Task e "y
= & MaiTask = v e e — e
& artAssis
-8 pcpre s FLA e [Fos wisi
E mREmE + "y i P00 ] 00.539]% RECY HEX)
3" SoftMoton General Axis Pool B " sy o ] | [ =057 [
+ [l +icH_sPEED_IO (High Speed 10 Module) T #= e g o e
= [M] ETHERCAT (EtherCAT Master SoftMotion) * :o i ,__ll =
3 +
() AMSAMOTION EC_MB (AMSAMOTION_EC_MB) K: - =
e B
TRy @ X
® g 7
e HEE
s  ASCIT & HEX
e v gEEEAET |
Nota: El valor 'datos validos' debe usarse alternativamente con 0y 1 para la actualizacién de datos. El tamafio de los datos es la longitud de los datos.

4.4
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VII. Conexién a Huichuan H5U-A8

Esta seccion utiliza como ejemplos los protocolos RS485/RS422-EC y Huichuan H5U-A8 para ilustrar los requisitos funcionales correspondientes.

7.1 Agregar un médulo

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

@ Autoshop vas.24 = ¥
ZfHF) BBV PLCP) IE(M) WENH)
P@Ee YyeR/oc|iladaEE]EEIHE & 60 7|58 24| a|m]

+ ¥R = T [ A s O B — |~

[OF -3 -4 O T

T8RE

s
e Fom AT ||
R

mes [ |

P

Fiee i
] (S eherCATHVRIR
g

[} ﬁ?ﬁ%ﬁ?ﬁﬁ'ﬂplcgﬂ?ﬁﬂ’—ﬁﬂ% L

Socket s 4
b IS

EemHEl 2%
v
WA &% (BRL "R [ERER T<® >

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

‘ iR BEF EEV) ERE() ACP EFD) IEM E0W) S -
BB88JYee 90 i0/68pE BEIN w0 ¢ W7 s Eg 8l
bydlannrl- e 0ng]- | A1 | A GEmem] |

3)1.Seleccione la tarjeta de red que corresponda al PLC para el tipo de comunicacién.2.Haz clic para buscar3.Ver detalles del dispositivo conectado4.Cambie la direccién IP del dispositivo y

Haga clic para probar (consulte el paso 3 para obtener la direccién IP del dispositivo que aparece en los resultados de la bisqueda). Una conexién exitosa con el PLC dara como resultado la situacion que se muestra en la Figura 5.
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]
oo

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 i
5
1 e BEE

[ HEIPLCAFEET 0"

= |

4) Haga clic con el botén derecho en Dispositivos EtherCAT y seleccione Importar archivo XML del dispositivo.PD: Debes reiniciar el software después de importar el archivo 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|
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5) Haga clic en Ether CAT, seleccione escaneo automético, haga clic en iniciar escaneo y, una vez que se haya escaneado el dispositivo, seleccione actualizar configuracion.

ST RERE) FE(V) WHE() PLC(P) ERD) LR iLI(W)  FEEN(H)
EEEEIEIEE [m[als & ] |DE @ &[0 Al < m
Sl w | i [[AF ## [tk [dskdck] Oy dab4eb[— | =< K 1 1]
Te=m " x e T ~| Tam 5 x
& £C1160T6K ARSLIIHSUE ‘ ‘ Bk
) = gz AR EtherCAT Devices
Rt PR AR
s FEEEF
RN FEEEF
5 o) Figge FIEE
tig o
o § . )
‘ijﬁ HE? HRLH 1.4 #¥Ether CAT 1T &AM s
fig mmesrm W i
&) wimem - o
< =
(=) COMD - ¥
25 CAN(CANLink) i FEER
£ ot
118 ety — —
R RREEE
Rz PIEER
FRzEs PRI o || BRkRER
le SN 2ix
BzhidE
Fs E TRl s M =5 Al =]
2.
| | E#rEE

F=

EETl S

B3

FS  BiEMESIE E/ = ) =
1 AMSAMOTION_EC_MB ]

=
ERTIRR

LiFHH

Bt
BE

iy

3LAEET

Hjﬁgiﬁ% r .n\\i %Eﬁ-‘j I ——EJ’D

miE | | mwes | [ Bm |

47
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6) Al hacer clic en el dispositivo escaneado, podra ver su configuracion y la asignacién de funciones de entrada/salida, entre otras funciones.

|

e B it BT 2B

sagpin
EiEE
- 333 [H5U-A8] = R
= 333 [H5U-A8] [ =@ @i 27 Ll
T = DY = Iao slave Address BYTE
it ich] .
* el Data ¥alid BYTE
2 :
it E g ) coil_1 BITARR3Z
BEhEE 5
& 1IR3 v ceil 2 BITARRZ
@
= S Il 52 hold_reg dats_1 INT
T/0TAGRRE
& s r hold rez dats 2 IHT 4
=
& 6 % hold reg data 3 INT
5=
& Im_7 = hold_reg dats d IHT
=
; & s i hold reg data § INT
fres
& _Ims " hold_reg date & IHT
Z _mi_n i hold reg data_7 INT
& mi1 i hold_reg data 8 I§T
& 12 & hold_reg data9 o7
& Io113 - held_rez date_l0 IHT
& Igi 14 - held reg date 11 IHT
& 101 18 ” held reg dats_12 IHT
& _I01 16 ” held reg dats 13 IHT
-4z} COMO % Ioin? hold reg data_id 9T
=2 CAN(CANLink) % 10118 hold_reg data_15 IHT
[Fexz] T 1oi_te hold_reg data_16 IHT
il Ethernictic - (1 slave hddress BYTE
& Izt Data ¥alid BYTE
& _Ial 2z D_Tnput_1 BITARR3Z
& Iz = I_Tnput_2 BITARR3Z2
S Tl 74 = Input reg data_l INT

4:8
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7.2 Funcién ModBus

Este ejemplo lo configura en modo Modbus, con el esclavo utilizando un médulo de entrada/salida digital de 16 bits. Los pardmetros del médulo para este ejemplo son los siguientes:

Direccién del esclavo Modbus

Interfaz esclava Modbus

RS485

Velocidad de transmisi6n del esclavo Modbus

9600

Formato de datos esclavo Modbus

8N1

Numero de bobinas esclavas Modbus

16

Numero de entrada discreta del esclavo Modbus

16

-Nota: Cuando un Unico diccionario de objetos no puede leer todos los datos de un esclavo en particular, se pueden utilizar varios diccionarios de objetos para leer los datos del mismo esclavo.

El valor se puede obtener desplazando la direccion de inicio del registro y la bobina en consecuencia.

Todos los parametros deben modificarse en los parametros de inicio (agréguelos en la seccién "Agregar" seglin sea necesario).

PD: H5U no tiene menu desplegable; todos los ajustes deben configurarse de acuerdo con la seccién 4.2, Diccionario de objetos.

1) Haga clic para expandir el diccionario de objetos (8000 objetos):

LEEE 1 x

e an: s
= 333 [H5U-A8] RS lhamRsss [+ hlms L
s =t B fukE
A B
HEhEs
T/0TRERRAT
| X
== Fe|: 7&s| E= i ZeA 2HihE |
| "'I
7001 16400 Master data to slave USTHT |
RS = ie#s0o0:16#00  uswrt configratien USIHT
16:1 vk W ITas0. .
162 dataframe BH DTOE0
16:3 Explicit baudrate B Tt
o Pelling e B I F
165 Slave Reset W BOOL
168 Error Reset W BOOL
E : EtherCAT 16:7 Device Mode it ITOS0. . .
- [ 16:8 TEVICE Interface ] ITOg0. ..
COMO | e
. # 1g#8001° 16400 1st slave configration USIHT {
- CAN(CANLInk) | b
es |
1 EtherNet/Ip Eif:
Fa|: 164 frte®:
FE2|: 164 &
WE

49
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2) Seleccione la palabra de objeto 8000 para la configuraciéon de pardmetros. Generalmente, solo modifique 8000:01 (velocidad de transmisién), 8000:07 (modo del dispositivo) y 8000:08 (conexién).

(modo bucal)Si existen requisitos especiales, consulte la seccién 4.2 para obtener informacién sobre la configuracion.

ey, s i i
RARE MisREsss [inenmig
ey 1= #3|: F7%&3| =¥ Iz} it
THEEIR
1 1643000 16401 Bandrate 3 15
2 1648000 16407 Device Mode i} g
BEhEE 3 1643000 16408 DEVICE Interface i ]
T/0ThRGRLET
==
Br¥i
3) Expanda la palabra objeto 8001 y coléquela como se muestra en la siguiente figura:
- . L
P - - gt
RAEE ® mn MEEsss [+ oserssiE
=0 =
SR = F5|: F&s| =ER 1] fir
R
1. 16401 Baudrate 3 16
Ehis# = 8 |
FEIEM 23| 773 e wE | % 21\ |
Pl R SISRRR AL, (NN et B T R uoalinl
-
I/0ThEERLE # 16#3000:16#00  usart configration USIKT
= 16#8001 : 16#00 1zt slave configration USINT
7 161 slave Addr R# EYTE
RE
162 coil iz readable R BOOL
e 16:3 Keeps the rezister readable R EOOL -
e =
165 Slave coil start address R VINT
166 The mumber of slave co1l it EYTE
168 zlave Discrete input start address il VINT
169 The mumber of slave Discrete input R EYTE
168 Slave input register start address R VINT
16:C The mumber of Slave input register By EYTE N,
E¥: coil is readable
#3|: 164 5001 futeE: 1
FEg|: 168 2 # 1
RE E
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4) Si necesita escribir en la salida de la bobina o en el registro de retencién, escriba la direccion del esclavo que se va a escribir y los datos que se van a escribir en la ubicacién que se muestra en el diagrama a continuacion.

A continuacién, cambie el bit Data Valid y Modbus enviara los datos del esclavo que necesitan actualizarse.Consulte la seccién 4.3 para obtener mas detalles.

=| o) a9/ m|
CGEarees ] |

B YXBB|9 ¢ | Q| 4 EEH‘---
. ] W [T

BEE @ 607

x = i
i g 7T LRI
(] 333 (H5U-A8] RAEE = — — —
| =8 g g HEHE
=4 ZnEES : % 1010 slave address FYTE %1
0B emzs e — .
I Data Valid BYTE fivets
& " : ‘
F = Iz co1l_1 EITARR3Z OXFFFF
s LI =
% 1913 " il 2 BITARE3Z  OXO
= : J
o = 1014 = held reg datal HT bl
T/OHEERLE
& Ins = hold_reg data ? INT 00 4
= Z s .. hold reg data 3 IHT fival
El sBR 001 o % 17 o] heldres daes o B
B INT_001 e = s T hold reg data§ IHT 1]
i 5 . .
- =5 TIHER(FB) Z 1019 = hold_reg data 6 IHT %0
S0 e % 10110 [ | hold reg datat THT oo
E i [ ] heldreg dstss T i
¢ ez [ ] heldreg dstso T e
% 113 || heldrer datain IHT fi¥a)
T _Ini_t4 [0 holdres data il H vl
& Inis - hold reg data_12 IHT o
v =
P/ Y AMSAMOTION EC < a1 16 = bold reg data 13 THT %0
& como E = hold res data 14 THT o0
2% CAN(CANLink) < 10118 [ 0] holdreg datets INT %0
@ HER Z _Ia119 .0 hold_reg data 16 INT [l
1 EherNeiE Z Tt en f | slave Address BYTE fivl

Direccién del esclavo

Datos validos Actualizacion de datos

Bobina_1 Bobina 1
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7.3 Funcién de transmisién transparente

Este capitulo es una revision del capitulo 7.1.

1) Detenga el PLC para desconectar el equipo del modo OP.

Nota: Si no se encuentra en modo de inicializacién, la mayoria de los objetos no se pueden modificar; de lo contrario, se producira un error.

IEEE

Hd! (Bwte) 42

EEE b=l 5 e s [ e 5
- 333 [H5U-Ag] RARE @ 0 EE W | B (288R || Wrogm O romE PORIRRD nhpo e
it | A AL EF Z5l FEil KE | #E o
o ERRI Bx-Mapping Transprent data to slave 1641600 16400 100 F 2
E] B BxMapping Master data to slave 1641601 16400 420 F 2
EN g
=it B[] i TxMapping Transprent data from slave 1641400 16400 1300 F 3
E] B TxMapping Master data from slave LE#1AD1 16400 420 F 3
L/0ThERG A
O ] g Tx-Mapping Master data from slare 1641402 16400 420 F 3
HE]
s
EtherCAT
o % J AMSAMC
@ como
-2 CAN(CANLink)
@ EtherNet/IP
=0 ARk
2) Modifique la entrada y la salida del gestor de sincronizacién como se muestra en la siguiente figura.
E@Ee XxXEE(2c|flals s BE]l == |gl4 4w
| BEE+* v & B — 1| 4F # ] | ] FEarmme ] |
TR X — S— it (Byte) 1130
=] 333 [H5U-AB] AR ®: #& |z@er || Doogm OmmE DWHRRL e 00000
[
o 1 i ol Fikll L )
) iy ExMapping Tran=prent data to =lave 16#1800 16400 130.c F 2
[ g, BxMapping Master data to slave 1681601 16800 420 F 2
Zhi:
Bihes o [ 4 Tx-Mapping Transprent data from slave 16H1A0 16800 1300 F 3
H O Tx-Mapping Master data from slave 161AD1 16400 420 F 3
AT
SO H [Jgan Tx-Mapping Master data from slave 16#1A02 16400 40 F 3
e
s

e P M

o il AMSAMOTION EC
COMO
=% CAN(CANLink)
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3) Haga clic en la barra de titulo como se muestra en la imagen a continuacién para cambiar la interfaz a pardmetros de inicio y cambiar 8000:07 al modo de paso directo.

=2 FF5EI = s il BhAE

LU OO Losuy R e sl e et TR 3
=l 1548000 16#00  mswrt configratien USTIHT
161 Baudrate W OTOS0. . .
16:2 dataframe RW DTOSO0. . .
165 Explicit baudrate EW TIHT
16:4 Folling time EW UIHT
165§ Slave Reszet W EOOL =
166 Error Reset EW EOOL
I 167 Device Mode W OTOS0. . . I
. 168 DEVICE Interface W OTOS0. . .
= 1A#E001 - 1A#00 1=t slave configration USTHT
2 1A#E00Z - 1A#00 Pzt zlave configration USTHT 3

=t Davice Mode

F9|: 164 5000 s 1

F3F=o|: 168 7 ' 1

4) Configure la velocidad de transmisién, el formato de datos, la interfaz, etc., segun sus necesidades. Una vez finalizado, inicie sesién en el dispositivo y ejecttelo. En ese momento, el indicador RUN se iluminaré cada segundo.

Parpadeo periédico: El LED RS485 o RS422 parpadea a una frecuencia de 0,2 segundos.

-Nota: Al utilizar la funcién de paso directo, no se utilizan los ajustes del esclavo para los indices 8001-800A, y estos pueden tener cualquier valor razonable.

IEsE ax

=] 333 (H5U-Ag] RAEE @ = RE L B MRERssd HteTamE
4% EnmEE == =
? RSP HlizakE ?1; IG#BUDf?lla.;?gl Tevice Mods £ 1 ' & oER
~[E] st b
T/oTHEAS
(=]
WS

= EtherCAT

B ] AMSAMOTION EC
® como

% CAN(CANLink)

(@) EtherNet/IP
=R = 2
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5) Cambie la interfaz al mapeo de funciones de E/S.

s i [T 2
- 333 [H5U-AB # p e
- 333 [H5U-AR) \ =g Wi x5 Sa1iE
= :
A (1] data valid BUTE o0 ~
AR s
& a1 data size BYTE it A
& =
= () data 1 BUTE oo
=i i
& 113 data ? BYTE oxo
=
< 4 = data 3 BUTE oo
I/0HTRcRAd s
Z I s = dats 4 BYTE ox
=
A = data 5 BYTE oo
5= - .
- = ate 6 BYTE o
. ¢ Ius i data 7 BYTE 00
5
< Ia i data B BYTE 00
& _I1m1_10 = data 9@ BYTE i)}
E i ] = data_10 BYTE o
= _Im_1z data_i1 BYTE [i})
ol BFOR % e dats_12 BYTE oo
~[Ig R & 19114 data_13 BYTE 0%
EEEE % i i data 14 BUTE oo
E EtherCAT Z
: * » data 15 BUTE oo
(. J AMSAMOTION_EC]| & 10116 ata
® como R i data 18 BYTE oo
-z CAN(CANLink) Z _Toi_1& - data 17 BYTE oxn
@ L % _1a119 - data_18 BITE ox0
.- @ EtherNet/IP 2 o1 on = data_19 BYTE o
TREEE i
2 = date_20 BYTE o
MAIN 2 Ia et ataf
*=HEIA=E & a1 ez = date 21 BYTE 0x0
TTHERE & _Io1es 3 data 72 BYTE il
Trace & _Ia1e4 data_73 BYTE oxo
~

6) Abra un asistente de puerto serie, conecte el hardware, envie cualquier caracter y vera que la pantalla del médulo y los datos enviados a través del puerto serie son consistentes.

=3 4 x 3 T
i G i Pl n i
= 333 [H5U-A8 = = .
&M ass T e =g B ez i
- T B
; & o = data valid BITE ot ~
HTRAHR "
2 I ™ data size BYTE 04 |
=& T =
S = Iz data_1 BYTE ox2
BEhzd .
& 1413 % data 2 BYTE i)
>
i Z a4 & data 3 BYTE ik
I/OTHERRLEY -
¢ 1016 data 4 BYTE itG]
IH=) LA
CERARE ) seOE i
e soe [t wE ]
i
HiFE P00 1 | l[z0za-1p-05 17:33:15. 73008 BECY E>
|1T‘§ gty [om = |z ot 06 o
- #iigf |9 =]
® ikt ! =]
i |0EE ¥:
@ =in |
Nota: El valor 'datos vélidos' debe usarse alternativamente con 0y 1 para la actualizacién de datos. El tamafio de los datos es la longitud de los datos.
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8. Errores

8.1 Estado del médulo

El estado de este médulo se divide en cuatro categorias, con niveles que van de bajo a alto: Normal, Error del esclavo (Advertencia), Error del maestro (Error 1), Reinicio (Error 2) y Restablecimiento (Error 3).

Error 2).

Los distintos niveles de estado se indican mediante una luz RUN intermitente, y el estado de error se puede consultar en la palabra de objeto 4070. La siguiente tabla muestra los estados y sus valores correspondientes.

La razén de su ocurrencia.

estado 4070 Palabra Objeto Estado de la luz RUN razén
normal OXOOOOOOOO Parpadea periédicamente durante P segundos. ="

0x00<<24| (Indice del esclavo<<16) | (Cédigo de funcién<<8)|0x01

Cédigo de funcién no vélido

0x00<<24|(Indice del esclavo<<16)|(Cédigo de funcién<<8)| 0x02 Direccién de datos no valida
0x00<<24|(Indice del esclavo<<16)|(Cédigo de funcién<<8)|0x03 Valores o rangos de datos no validos
0x00<<24|(Indice del esclavo<<16)|(Cédigo de funcién<<8)|0x04 Fallo del equipo esclavo
Desde la estacion , Tiempo de espera de recepcién agotado (superando el limite actual de velocidad de recepcion
0x00<<24|(Indice del esclavo<<16)|(Cédigo de funcién<<8)|0x0D Ciclo intermitente de 1 segundo
error (No se recibieron datos dentro del tiempo especificado)
0x00<<24| (Indice del esclavo<<16) | (Cédigo de funcién<<8)| 0x0E Se recibi6 un error CRC, pero la longitud de los datos es > 5
0x00<<24|(Indice del esclavo<<16)|(Cédigo de funcién<<8)|0x12 Se recibi6 un error CRC y la longitud de los datos es < 5.
Al enviar el siguiente comando, el comando anterior atin no se ha ejecutado.
OxFFOOO0O0F
Terminado
0XFFOOOO1 0 Se ha introducido una direccién de esclavo incorrecta; el esclavo no esta configurade.

Se ilumina durante 0, Es¢iqauiiod.5
Sitio principal La estacién esclava seleccionada no puede utilizar la funcién de escritura o entra...

OX FFOOOO 1 1 Segundos, encendido durante 0,5 segundos,

error Entra en modo OP, pero no se ha configurado ninguna informacién de esclavo.

Extinguir durante 2 segundos

Mensajes del puerto serie recibidos por el médulo en modo de transmision transparente.
OxFF000014

Sila velocidad es demasiado alta, se produce pérdida de paquetes.

Se ilumina durante 0, Es¢imguiiod.2
Reanudar == Segundos, encendido durante 0,2 segundos, Reinicia usando el botdn fisico de reinicio.

Extinguir durante 1 segund:
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8.2 Manejo de errores

1) Error del esclavo

Cuando se produce un error del esclavo, excepto 0xFFOO000F, primero debe comprobar si el estado del esclavo es normal y la palabra objeto de este médulo.
¢Son razonables los ajustes para 8001~800A?

Cuando se produce un error en el esclavo y la estacidn maestra no se detiene, siempre aparecera el cédigo 0xFFO0000F. Sin embargo, cuando aparece solo el cédigo 0xFFOO00OF...
Si no hay ningun error, consulte el Capitulo 7.

2) Error del sitio principal

Cuando se produce el codigo de error 0xFFO00010, primero compruebe el codigo del PLC para ver si se han escrito datos correspondientes en la estacion esclava y si la direccion de la estacion esclava se ha configurado para este objeto de médulo.
En el subindice 1 de los caracteres 8001~800A.

Cuando se produce el cédigo de error 0xFFO00011, compruebe si no esta configurado en la palabra de objeto del médulo 8001~800A o si la configuracién es incorrecta, como por ejemplo, no estar configurado para que se conserve.

El nimero de registros, pero el cédigo del PLC esta escribiendo en el registro de retencién en la direccién correspondiente.
Cuando aparece el c6digo 0xFF000014, indica que, en modo de transmisién transparente, el médulo recibié un paquete de més de 128 bytes, lo que provocé la pérdida de paquetes.
Fenémeno.

3) Reiniciar

Este médulo dispone de un botdn fisico de reinicio. Si se mantiene pulsado durante mas de tres segundos, se borraran todos los datos del usuario, independientemente de su estado actual.
Si se restablecen los ajustes a los valores predeterminados de fabrica, el médulo deberia volver al estado Pre-OP para su inicializacion. Un método adecuado consiste en apagar el médulo durante 3 segundos y luego reiniciarlo.

Si no puede apagar la alimentacién, siga los dos pasos siguientes:

1) Vuelva a cambiar el estado de funcionamiento del médulo a Pre-OP, luego borre la falla usando la palabra de objeto 8000:6 y luego reinicie la palabra de objeto.

8000~800A, una vez finalizado, cambie el modo de funcionamiento de nuevo a OP y comience a funcionar.

2) Sin usar el botdn de reinicio fisico, cambie directamente el modo de funcionamiento del médulo al modo Pre-Op, establezca la palabra de objeto 8000:5 en 1y luego...

Restablezca la palabra de objeto 8000~800A y, a continuacién, cambie el modo de ejecucién a OP para comenzar a ejecutarse.

8.3 Estado del LED del médulo

Este maddulo, tal como se present6 en el Capitulo 2.2, incluye cinco tipos de luces LED. Este capitulo ofrece una descripcion detallada del estado de cada tipo de luz.
1) Correr con luz

Parpadea en un ciclo de 2 segundos cuando el médulo funciona normalmente;

El médulo parpadea en un ciclo de 1 sequndo cuando se produce un error en el dispositivo esclavo.

Cuando se produce un error en la estacién principal del médulo (Error 1), parpadeara dos veces en un ciclo de "encendido durante 0,5 segundos, apagado durante 0,5 segundos, encendido durante 0,5 segundos, apagado durante 2 segundos";
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Cuando el médulo necesite reiniciarse (Error 2), las luces parpadearan en un ciclo de "encendido durante 0,2 segundos, apagado durante 0,2 segundos, encendido durante 0,2 segundos, apagado durante 1 segundo".

2) Ldmpara EC RUN y ldmpara EC ERR

Estado de la luz EC RUN Estado de la luz de error EC Estado del médulo

No esté conectado a la estacion maestra EtherCAT.

Extincién Extincion
Conectado al maestro EtherCAT pero en estado de inicializacion.
Periodo de parpadeo de 0,2 segundos Extincién El médulo se encuentra en estado preoperativo.
Parpadea cada 0,5 segundos. Extincién El mddulo se encuentra en estado SAFEOP.
Chang Liang Extincion El médulo se encuentra en estado OP.

ciclo de destello de 0,2 segundos
Extincién Se ha producido un error en la comunicacién EtherCAT.
brillar

3) LED RS485 y RS422

Luz RS485 Lampara RS422 Estado del médulo
Ciclo intermitente de 1 segundo Extincion La interfaz RS485 funciona correctamente y esta en modo Modbus.
Parpadea cada 0,5 segundos. Extincion La interfaz RS485 funciona correctamente y en modo de transmision transparente.
Extincion Ciclo intermitente de 1 segundo La interfaz RS422 funciona correctamente y estd en modo Modbus.

ciclo de destello de 0,5 segundos
Extincién La interfaz RS422 funciona correctamente y en modo de transmisién transparente.
brillar

Extincion Extincion El médulo no se encuentra en estado OP.
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IX. Tiempo de sondeo del médulo

El tiempo de sondeo se configura en el diccionario de objetos del Capitulo 4, especificamente en las palabras de objeto como 0x8000:4, en milisegundos. Este pardmetro est4 configurado incorrectamente.

Aunque el médulo de la estacion principal no informe de ningun error, seguira produciéndose un error OxFFO0000F.

Si no esta sequro de qué configuracion es la adecuada durante la configuracion, puede ejecutar primero el sistema con los valores predeterminados. Durante la ejecucion, el médulo calculara el tiempo de comunicacién con la estacion esclava.

Los parametros relevantes se almacenan en la palabra de objeto 4071, como se detalla a continuacion.

Este objeto se utiliza para establecer el intervalo entre el envio de una instruccién y el envio de la siguiente. Se deben tener en cuenta los siguientes puntos al configurarlo y aplicarlo:

1) Intervalo de transmision = Longitud méxima de la instruccién (en bytes) * Nimero de bytes transmitidos por ms a la velocidad de transmisién actual + Longitud méxima de recepcién (en bytes)

(NUmero) * Nimero de bytes enviados por milisegundo a la velocidad de transmisién actual + Tiempo consumido por byte enviado a la velocidad de transmision actual * 3,5 (redondeado al milisequndo més cercano) + Desde

Tiempo de respuesta de la estacion.

Ya se han realizado algunos calculos de tiempo aproximados en la palabra objeto 4071, y las relaciones correspondientes se pueden consultar de la siguiente manera:

4071:3 Tiempo total: Intervalo de transmisiéon

4071:2 Tiempo de transmisién: Longitud maxima de la instruccién (bytes) * Nimero de bytes enviados por ms a la velocidad de transmisién actual.

4071:1 Tiempo de espera: Longitud maxima de recepcion (bytes) * Nimero de bytes enviados por ms a la velocidad de transmisién actual + Velocidad de transmisién actual

Tiempo empleado por transmision de byte * 3,5 (redondeado al milisegundo mas cercano) + Tiempo de respuesta del esclavo

PD: El valor predeterminado es 50, y la configuracién minima en el programa es 5. Cuando el valor de configuracién sea menor que 5, se establecera automaticamente en 5.

2) El intervalo entre las transmisiones de datos del PLC debe ser mayor que el doble del tiempo establecido para la palabra de objeto; de lo contrario, el médulo enviara continuamente comandos de escritura y lectura.

El proceso se pausara y no se podra determinar el tiempo de ejecucion.

3) Al utilizar el estado de lectura, tenga en cuenta que el tiempo de actualizacién para cada estado es igual al nimero de comandos por esclavo * el nimero total de esclavos * el tiempo de sondeo.

La hora (0x8000:4) y el nimero de comandos por estacién esclava se generan configurando las palabras de objeto 8001~800A. Por ejemplo, la configuracién es la siguiente:

Entonces Zi Suo configuracién Entonces Zi Suo configuracién
nombre nombre
dirigir dirigir valor dirigir dirigir valor
1 Direccién del esclavo 2 1 Direccién del esclavo 4
2 La bobina es legible. 1 2 La bobina es legible. 0
3 mantener registro legible 1 3 mantener registro legible 0
5 direccién de inicio de la bobina 0 5 direccién de inicio de la bobina 0
6 el nimero de bobina 64 6 el nimero de bobina 64
800 800
1 8 Direccién de inicio de entrada discreta 0 4 8 Direccién de inicio de entrada discreta 0
9 el nimero de DI 64 9 el nimero de DI 64
B Direccién de inicio del registro de entrada 0 B Direccién de inicio del registro de entrada 0
el nimero de entrada el nimero de entrada
do 16 do 16

registro registro

Mantenga registrador direccién de inicio 0

3

Mantenga registrador direccién de inicio 0

3
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T

el nimero de Retencién

registro

-
(e)]

T

el nimero de Retencién

registro

—_
(@)

800

Direccién del esclavo

Direccién del esclavo

La bobina es legible.

La bobina es legible.

mantener registro legible

mantener registro legible

direccién de inicio de la bobina

o|l=|-|w

direccién de inicio de la bobina

oO|Oo(—=1WU

el nimero de bobina

-
(e)]

el nimero de bobina

Direccién de inicio de entrada discreta

o

Direccién de inicio de entrada discreta

el nimero de DI

-
(@)

800

el nimero de DI

Direccién de inicio del registro de entrada

Direccién de inicio del registro de entrada

Q |WO|OUN|W|N|—

el nUmero de entrada

registro

Q |WOl|OUN|W|IN|—

el nUmero de entrada

registro

3,

Mantenga registrador direccién de inicio

3

Mantenga registrador direccién de inicio

T

el nimero de Retencién

registro

T

el nimero de Retencién

registro

800

Direccién del esclavo

Direccién del esclavo

La bobina es legible.

La bobina es legible.

mantener registro legible

mantener registro legible

direccién de inicio de la bobina

Oo|l—-|—-10 O |Ol O |O

direccién de inicio de la bobina

64

el nimero de bobina

-
(e)]

el nimero de bobina

64

Direccién de inicio de entrada discreta

o

Direccién de inicio de entrada discreta

64

el nimero de DI

-
(e)]

800

el nimero de DI

64

Direccién de inicio del registro de entrada

Direccién de inicio del registro de entrada

16

Q |WOOUNW|IN|—

el nUmero de entrada

registro

Q | WOV W|IN|—

el nUmero de entrada

registro

16

3,

Mantenga registrador direccién de inicio

3,

Mantenga registrador direccién de inicio

16

el nimero de Retencién

registro

o O] O |Oo

el nimero de Retencién

registro

16

En el ejemplo anterior, se configuran un total de 5 estaciones esclavas. La direccion de la estacion esclava esté vacia, por lo que, aunque se configuren los atributos de la estacién esclava, no se tendra en cuenta.

La estacién esclava 2 utiliza 64 salidas de bobina, 64 entradas discretas, 16 registros de retencién y 16 registros de entrada, a la vez que admite el funcionamiento linea a linea (LTL).
Lectura de retorno de ronda y lectura de registro de retencién. Este es el nimero maximo admitido por este médulo. Durante la ejecucién del médulo, habra 4 comandos del protocolo Modbus.
(Leer bobina, leer entrada discreta, leer registro de entrada, leer registro de retencién), si la programacién del PLC incluye escritura periédica en la bobina de este médulo y...

El registro de retencién tiene un total de 6 instrucciones del protocolo Modbus (afiadir, escribir bobina, escribir registro de retencién).

La estacién esclava 3 utiliza 16 salidas de bobina y 16 entradas discretas, admitiendo tanto la lectura de la bobina como la lectura del registro de retencién, pero el registro de retencién...
El nimero de registros es cero, por lo que la instruccién de lectura no es vélida. Durante la ejecucién del médulo, hay un total de dos instrucciones del protocolo Modbus (lectura de bobina, lectura de entrada discreta).

Sila programacién del PLC incluye la escritura periédica en la bobina de este médulo, hay un total de 3 instrucciones del protocolo Modbus (afiadir la escritura en la bobina).

La estacion esclava 4 utiliza 64 salidas de bobina, 64 entradas discretas, 16 registros de retencién y 16 registros de entrada, y no admite bobinas.

Lectura y retencion de la lectura del registro. Durante la ejecucién del médulo, existen dos instrucciones del protocolo Modbus (leer entrada discreta, leer registro de entrada).
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Sila programacién del PLC incluye escritura periddica en las bobinas y registros de retencién de este médulo, hay un total de 4 instrucciones del protocolo Modbus (agregar escritura en la bobina,

Escriba al registro de retencién).

La estacion esclava 5 utiliza 128 salidas de bobina, 128 entradas discretas, 32 registros de retencién y 32 registros de entrada para admitir la retencién.

Lectura de registro. Esto ocupa dos palabras de objeto (8005 y 8006). Durante el tiempo de ejecucién del médulo, hay 6 instrucciones del protocolo Modbus (read...).

Entrada discreta, lectura del registro de entrada, lectura del registro de retencién), si la programacién del PLC incluye escritura periédica en las bobinas y los registros de retencién de este médulo,

Hay un total de 10 comandos del protocolo Modbus (afiadir, escribir bobina, escribir registro de retencién).

En resumen, se utilizaron un total de 14 comandos de lectura y 9 comandos de escritura. Los comandos de lectura se consultaron a intervalos de 8000:4 para cada palabra del objeto.

El comando de escritura es insertado aleatoriamente por el programa del PLC. Cuando el PLC necesita ejecutar un comando de escritura, este médulo ejecutara primero el comando de lectura anterior.

Escribe el comando.

En este punto, si el tiempo de sondeo (8000:4) se establece en 50 ms, incluso sin ningin comando de escritura, al leer el estado de una determinada estacién esclava...

Después de eso, se necesitardn al menos 50 ms * 14 = 700 ms para actualizar este estado nuevamente. Es decir, si se lee el estado de entrada discreta de la estacion esclava 2, el siguiente...

Este estado se actualizara 700 ms después, y el médulo no leera este estado de entrada discreta esclava durante este periodo. Por lo tanto=En el uso practico, utilice

Al utilizar Modbus, intente leer periédicamente solo las variables necesarias de la estacién esclava para reducir el tiempo de sondeo y el nimero de comandos.
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