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Konfiguracja komunikacji CANopen pomiedzy
sterownikami: Astraada One (Master)
i PacDrive LMC (Slave)
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Ponizszy informator przedstawia, w jaki sposdb skonfigurowac sterowniki PacDrive 3 serii LMC Pro jako
CANopen Slave oraz Astraada One jako CANopen Master, w celu ustanowienia komunikacji po
protokole CANopen. W informatorze znajduje sie osobne oméwienie konfiguracji CANopen dla obu
sterownikéw.

ELEMENTY WYKORZYSTYWANE W PONIZSZEJ INSTRUKCIJI

e Sterownik ruchu PacDrive 3 - LMC 300C
e Astraada One DC2004W
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Konfiguracja sterownika PacDrive LMC jako CANopen Slave

BUDOWANIE STRUKTURY PROGRAMU

Pierwszym krokiem w konfiguracji protokotu CANopen jest zbudowanie odpowiedniej struktury
komunikujgcych sie urzadzen i danych, ktére miedzy sobg wymieniajg. Ustawiamy sterownik
PacDrive 3 LMC 300C jako CANopen Slave. Aby umozliwi¢ komunikacje po wyzej wymienionym
protokole, nalezy doda¢ modut obstugujacy protokoty CAN. W tym celu klikamy prawym przyciskiem
myszy na urzadzeniu LMC_PACDrive na liscie urzadzen, a nastepnie
wybieramy opcje Add Device...

File Edit View Project ETEST Buld Online Debug Tools Window Help

BEEIEw o § BEX MG E-08 %S ), all=5==

N -
= il LMC_PacDrive (PacDrive LMC 300,/400,/40 ]
Cut

Copy

o, Paste

L ¥ Delete

& Browse 4
Refactoring 4
Properties...

Add Object 3
Add Folder...

Update Device...

o

Convert Device...
Transfer device settings

Edit Obiject

L)

Edit Object with...

ﬁ Add Device From Template
Edit IO mapping
Import mappings from CSV...
Export mappings to CSV...
PLCOpenXML Export
PLCOpenXML Import

1 Reset origin device [LMC_PacDrive] -Total 0 error(s), 0 warning(s), 0 message(s)

Devices

Cold reset of controller
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Pojawi sie nowe okno, w ktérym rozwijamy liste Fieldbusses>CANbus, a nastepnie wybieramy
urzadzenie CANbus. Dodajemy je do struktury programu zatwierdzajgc wybor przyciskiem Add device.

() Add Device (3w
Mame: CAM_Layer
Action:
@ Append device Insert device Flug device () Update device
Enter a string for a fulltext search in all devices...  Vendor: |Schneider Electric b
Marme Vendor Version Description o

+ ﬂj Miscellaneous
= m Fieldbusses

m

1.56.6.0 CANbus on a netX device

+ - == EtherMet/TP N

+- F Profibus i

Group by category  [] Display all versions (for experts only)  [] Display outdated versions

m Mame: CANbus
Vendor: Schneider Electric
Categories:
Version: 1,.56.6.0
Order Number:
Description: CANbus on a netX device

Append selected device as last child of
LMC_PacDrive

8  (You can select another target node in the navigator while this window is open.)

W kolejnym kroku przypiszemy urzadzenie, ktére umozliwi wykorzystanie sterownika PacDrive jako
CANopen Slave. Mozemy to zrobi¢ nie zamykajgc otwartego juz okna Add Device, poprzez wybieranie
ze struktury programu nowododany CAN_Layer. Okno Add Device zostanie automatycznie
zaktualizowane i umozliwi nam dodanie sktadnikéw podwtadnych wybranemu urzadzeniu. Jezeli okno
Add Device zostato zamkniete wystarczy klikngé na modut CAN_Layer prawym przyciskiem myszy i
wybraé z rozwinietej listy Add Device.
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Istnieja dwie mozliwosci konfiguracji protokotu CANopen: dla urzadzen pracujgcych w oparciu o norme
CiA (CAN in Automation) oraz dla innych urzadzen. Innymi stowy. Jezeli znamy numer profilu
urzadzenia, ktéry okresla interfejs urzadzenia logicznego, mozemy skorzystac z urzagdzenia CANopen
Device. Gdy takowego numeru nie znamy dodajemy do struktury urzadzenie CAN Local Device — to

urzgdzenie bedzie konfigurowane w dalszej czesci instrukcji.

Z nowej listy wybieramy po kolei: Fieldbusses>CANopen>Local Device>CANopen Device. Potwierdzamy

przyciskiem Add Device.

[ Add Device

Mame: CAMND_Device
Action:

i@ Append device () Insertdevice Plug d

ce (71 Update device

-

Enter a string for a fulltext search in all devices...  Wendor: [Smneider Electric

Mame Yendor Version Descripticn

= ﬂj Fieldbusses
= - &ilfl CANopen
+ .- €ifl CANopenManager
= - &Il Loca| Device

C.ﬁ.Nupen Device Schneider Electric 1.56.0.0 Local CAMopen Device (Slave

' 0 |

Group by category || Display all versions (for experts only) [ Display outdated versions

ﬂj Name: CANopen Device
Vendor: Schneider Electric
Categories:
Version: 1.55.0.0
Order Number: =
Description: Local CAMopen Device (Slave] induding full object Sk
dictionary capabilities.

Append selected device as last child of
CAN_Layer

&  (You can select another target node in the navigator while this window iz open.)

|

Chcac dodac urzadzenie niekorzystajgce z dyrektyw CiA, nie zamykajac otwartego juz okna Add Device,
w oknie Device Tree klikamy dwukrotnie na nowododany CANopen Device, a nastepnie z uaktualnionej
listy wybieramy urzadzenie CAN Local Device, po czym zatwierdzamy wybdr przyciskiem Insert Device.
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m Insert Device
Mame: CAND_Device_1
Action:
Append device @ Insert device Flug device () Update device
Enter a string for a fulltext search in all devices...  Vendor: [{A]I vendors = -
MName Vendor Version Descri =
= CAMopen -
+- ifl CANopenManager
= €ifl Local Device L
- canLocal Device]  Schneider Electric 1.53.7.0 |Adevi(
’ 1 CAMopen Device Schneider Electric 1.56.0.0 Local C
ﬂj CAMopen Device 35 - Smart Software Solutions GmbH 3.5.8.0 Local C_
< 1 | p

Group by category || Display all versions {for experts only) [ | Display outdated versions

[l  mame:CAN Local Device
Vendor: Schneider Electric
Categories: Local Device
Version: 1.53.7.0
Order Number: —
L=

Description: A& device that works as a CANopen Slave.

Insert selected device as sibling before
CAND_Device

&  (you can select another target node in the navigator while this window is open.)

dlose

Poniewaz modut CANopen Device byt nam potrzebny tylko do dodania urzadzenia typu Slave, mozemy
usunac go ze struktury klikajgc na niego prawym przyciskiem myszy i wybierajgc z listy Delete.
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[E CanOpenTrial - ilder - V4
4 cut
File Edit View| bug Tools
= Copy
= e
=2 == D =1
1'% Delete
Devices tree x
Browse y = *
(Y
Refactoring 3
= -@ CandpenTh = ) E]
=@ e SRR 2/600/802
8 ser Add Object
+ €4 DY (=) add Folder...
+ [ DiG ]
Insert Device...
AT .
’@ e Lisable Device
@- Al | Update Device...
-e’ AQ) I+ ConvertDevice...
[
‘ AQ Transfer device settings
= car
ﬂj [§ EditObject

E CAND_Device (CANopen Device)

Gotowa struktura programu w zaleznosci od potrzeb powinna wyglgdac jak ponizej:

Devices tree > 1 X
el

= LMC_PacDrive (PacDrive LMC 300/400/403
=S Sercos_Master (Sercos Master)
+ 4§ DQG_Digitalout (Digital Outputs)
+$ DIG_Digitalln (Digital Inputs)
+ % TPG_TPIn (Touch Probe Inputs)
>@' AI_D (Analog Input)
@' AI_1 (Analog Input)
4 AQ_0 (Analog Output)
-4 AQ_1 (Analog Output)
-ﬂj CAM_Layer (CAMNbus)

----- [ canD_Device (CANopen Device)
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Devices free - o x|
Ly

= LMC_Pachrive (PacDrive LMC 300/400/403
*S Sercos_Master (Sercos Master)
+ -4 DQG_Digitalout (Digital Outputs)
+ﬁ DIG_Digitalln (Digital Inputs)
+ ﬁ TPG_TPIn (Touch Probe Inputs)
>@' AI_0 (Analog Input)
@' AI_1{Analog Input)
42 AQ_0 (Analog Output)
& AQ_1 (Analog Output)
—ﬂi CAMN_Layer (CANbus)

----- [ cAND_Device_1 (CAN Local Device)
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KONFIGUROWANIE MODULOW | URZADZEN

Aby potgczenie dziatato poprawnie nalezy prawidtowo skonfigurowa¢ dodane urzadzenie. Aby
otworzy¢ zaktadke z wtasciwosciami obiektu CAN_Layer nalezy dwukrotnie klikngé na niego w oknie
Devices, lub po kliknieciu prawym przyciskiem myszy wybraé Edit Object.

Debx,
»
» ix
1180,
* ﬁ 7~ Convert Device
0’ A Transfer device settings
' ]j‘ Edit Object ||
e' pi Edit Object With...,
= §2J CAN_ Layer (CANDuS)
CAND _Device_1 (CAN Local Device)
m »

W grupie General zaktadki CAN_Layer ustawiamy odpowiedni numer urzgdzenia w sieci CAN, do ktérej
podtgczony bedzie nasz interfejs. W tym przypadku parametr Network zostat ustawiony na 1.
Ustawiamy takze odpowiedni Baudrate, ktory w tym przyktadzie wynosi 125000 bit/s.

[[) cAn_Layer x =
General
General
MetX Configuration MNetwaork: 1 =
. Baudrate (bit/s): 125000 -

Information
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Dalej, w zaktadce NetX Configuration w polu Connector wybieramy ztgcze, do ktdrego podtgczona jest
sie¢ CANopen. W tym przyktadzie jest to ztgcze frontowe.

m CAN Layer x hd
General MetX Settings
Connector Front / 1 =
Met¥ Configuration not in use
Optleft 3
Status
Auto-nitialize Bus
Information

Przechodzimy teraz do konfiguracji modutu o nazwie CAND_Device 1. W zaktadce General ustawiamy
Node ID na 1. To po wartosci parametru Node ID CANopen Master bedzie identyfikowat urzadzenie
typu Slave. Jezeli dodaliémy do struktury urzadzenie typu CANopen Device, dostepna bedzie rowniez
druga opcja Device Profile, w ktérej nalezy wybrac¢ odpowiedni profil urzadzenia.

Aby umozliwi¢ wymiane danych miedzy urzadzeniami Slave-Master, nalezy skonfigurowac réwniez
obszary wejsé i wyjs¢. Robimy to wybierajac z zaktadki General opcje Edit I/0O Area...

[ CAND_Device [[] cAND_Device_1 x <
General Seneral o
_ Node ID: 1 : CANopen
CANbus Slave If0 Mapping

Status I Edit [0 Area... I [ Edit SDO Parameter Area...

Informatian EDS File
Vendor Name Schneider Electric 3
Vendor Number 251658330
Product Name LMC CANopen Slave

Product Mumber 1

Revision Number 1 = —

r il

W nowym oknie Edit I/O Area wyswietlana jest lista obecnie dodanych do programu zmiennych. Aby
doda¢ nowe zmienne, klikamy przycisk Add Area...
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Edit /0 area

I/0 Cverview
Range Mame  Count  Datatype Index Force new PDO

Add Area. .. Delete Area... Used TxPDOs  0f16 Used RxPDOs  0f16

| ok || cancel |

Wyswietli sie nowe okno, w ktdrym mozemy wybrac jej typ, nadaé nazwe, ilo$é, typ danych, a takze
czy przy dodaniu chcemy wymusi¢ powstanie nowego PDO (ang. Process Data Object). Akceptujemy
ustawienia domyslne przyciskiem OK, po czym ponawiamy operacje zmieniajgc I/0 Type na Output

Add /0 Range
1/0 Type: © Output

Range Mame: Digital_Inputsi

-

Count: 1 =

Datatype:  [USINT -
Force new PDO

Gotowa, ponizszg liste zmiennych zatwierdzamy przyciskiem OK.

Edit /O area
1/0 Overview
Range Mame Count  Datatype Index Force new PDO
- Digital_Inputs1 1 USINT 1623800
- Digital_Outputs1 1 USINT 163000

Delete Area... Used TXPDOs  1/16 Used RxPDOs  1/16
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Ostatnim elementem, ktdry nalezy skonfigurowac¢ w programie SoMachine Motion Logic Builder jest
sposéb odswiezania wartosci z modutéw podlegtych pod CANopen Slave. Parametr ten zmieniamy
oddzielnie w kazdym module lub nadrzednie dla wszystkich modutéw i zmiennych wykorzystywanych
w projekcie w konfiguracji sterownika LMC.

Aby zmieni¢ sposdb odswiezania oddzielnie dla kazdego modutu klikamy na niego w drzewku programu
i otwieramy jego okno parametréw. Wybieramy zaktadke CANbus Slave I/0 Mapping i zmieniamy
parametr Always update variables. Parametr ten moze przyjmowac jedng z trzech wartosci:

e Use parent device setting — aktualizuje zmienne zgodnie z ustawieniami urzgdzenia
nadrzednego, czyli w tym przypadku modutu CANbus.

e Fnabled 1 (use bus cycle task if not used in any task) - jezeli zmienne nie sg uzywane w
zadnym zadaniu to sg aktualizowane zgodnie z tzw. bus cycle task. Zadanie bus cycle task
konfiguruje sie w ustawieniach sterownika LMC.

e Enabled 2 (always in bus cycle task) - zmienne sg aktualizowane w kazdym cyklu zadania bus
cycle task, niezaleznie od tego, czy sg uzywane lub mapowane.

Na potrzeby tej instrukcji ustawmy parametr Always update variables w kazdym module wymiany
danych na Enabled 1 (use bus cycle task if not used in any task). Pozwoli to na odczyt wartosci
zmiennych bez uzywania ich w programie.

Zmienne bedg odswiezane zgodnie z okresem wywotania bus cycle task, ktére mozemy ustawi¢ w
parametrach kontrolera LMC, w zaktadce PLC settings. W tym miejscu bedg wyswietlane wszystkie
zadania procesora, ktére sg utworzone w programie. Wybierajac opcje <unspecified>wybierane bedzie
najwolniejsze zadanie cykliczne. Dla potrzeb tej instrukcji nie musimy zmieniaé tego parametru.

W zaktadce PLC settings mozemy takze ustawi¢ nadrzedng wartos¢ dla parametru Always update
variables. Wartos¢ ta dotyczy wszystkich zmiennych oraz wejs¢ i wyjsé zdefiniowanych w drzewku
programu. Dla potrzeb tej instrukcji nie musimy zmieniaé tego parametru.

CANOpen_I0_Slave_Config_Example project” - SoMachine Motion Logic Builder - V4.4 ===
Fle Edt W¥ew Project ETEST Buld Onine Debug Tools Window Help
BEE & v o | b 85 I B | - O | 68 | O | | = | | 7% | (B LB selectal = | Classic - @ Q-
Devices > o X |:] €AND_Device 1 x '[f] CAN Layer =
=[5 CANGpen IO Sisve_Config Example -
= LMC_PacDrive (PacDrive LMC 300/400/402/600/80] | | General Find Filter Show all -
8 Mechatronic data —
3 pevie Addresang CANbus Slave 10 Mapping Variable Mapping  Channel  Address  Type  Unit  Description

+- [l RxPDO 16%1400
Status +- [ TxPDO 16#1800

#5 Message logger
+E) PLC Logic

S Sercos_Master (Sercos Master)
+ & DQG Digitalout (Digital Outputs)
+-B& DIG Digitslin Digital Tnputs)
+ (# TPG_TPIn (Touch Probe Tnputs)

Information

¥ AL (Analog Input)
@ 411 (anelog Inpu) Reset mapping Always update varizbles: |Enabled 1 (use bus cydle taskif not used in any task) =
€ AQ_0 (Analog Output) IEC Objects

€ AQ_1 (Analog Output)

Variable Mapping  Type
@ CAND_Device_1 4

@ CANOpenDevice
& CAND Device 1 Diaa @ CAADiacDeviceDefault 2

[ cAND_Device_1 (CAN Local Device)

*

“y =Create new varizble

% = Map to existing variable

Bus cydle options

Bus cyde tack Use parent bus cydle settng |

< m

B Devices tree |3 Devices |

b
| Messages - Total 0 error(s), 0 warning(s), 0 message(s) i x

[ anibn [<] &3 0 errorta T%2 0 warninat<) [ 0 5%
Lastbuid: € 0 0  Precompile: Current user: (nobody)
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ZAPISYWANIE KONFIGURACII DO PLIKU EDS

Wazinym krokiem jest wyeksportowanie pliku EDS, ktérym bedziemy sie postugiwaé przy
konfigurowaniu urzadzenia typu Master. W tym celu przechodzimy do ustawien modutu
CAND_Device_1 i w zaktadce General wybieramy opcje Generate EDS File...

[E CANOpen_10_Slave_Config_Example.project - SoMachine Motion Logic Builder - V.4 (=2 R~
Elle Edit View Project ETESL Buld Orline Debug Tools Window Help
BeH & (- Rl = ARl | & | | 9% @08
|Devioes tree * 2 X | Ei CAND_Device_1 X -
o,
General General

5 CANGpen IO Save._Config_Exan] ™. : . )
= LMC_PacDrive (PacDrive LM( Node I0: o = cn“@p@ﬂ

CANbus Slave I/0 Mapping

3 s Sercos_Master {Sercos Mastef

& e DQG_Digitalout (Digital Out . Edit I/O Area... ] [ Edit SDO Parameter Area. .. ]
+ (& DIG_Digitalin (Digital Inputs)

*-( TPG_TPIn (Touch Probe Input] | | Informaticn EDS File

¥ AI_0 (Analog Input) vendor Name Schneider Electric

@ AI_1 (Analog Input)
4§ AQ_0 (Anzlog Output)
@ AQ_1 (Analog Output) Product Name LMC CANopen Slave

= LAl auer oAl Product Number 1
[f canD_pevice_1 (canLg
Revision Number 1
Generate EDS File...

vendor Mumber 251658330

[ Messages -Total 0 error(s), 0 warning(s), 0 message(s) -2 x|
4 i » ‘Bul\d |-| |G 0 error(s) |® 0 warning(s) IO 0 message(s) ‘ b |
Lastbuild: € 0 £ 0 Precompile: o Current user: (nobady)

Pojawi sie nowe okno, w ktérym wybieramy lokalizacje dla naszego pliku o rozszerzeniu .eds a takze
mozemy nadaé¢ mu jego nazwe. Wybodr zatwierdzamy przyciskiem Zapisz.

[ Zapisywanie jako
@T}-| | » EDS v [ #2 | [ Preeszukaji £DS o]
Organizuj « Nowy folder == - @
St * | Nazwa Data modyfikacji Typ Rozm

L Zadne elementy nie pasuja do kryteriéw wyszukiwania.
JE

|

=
E
E LN . 3
Nazwa pliku: LMC CANopen Slave -
Zapisz jako typ: | CANopen eds files (*.eds) v]
. Ukryj foldery I Zapisz I [ Anulyj l

Po zakoniczeniu konfiguracji mozna wgraé program na sterownik PacDrive 3 LMC w celu pézZniejszych
testéw dziatania komunikacji CANopen.
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WGRYWANIE PROGRAMU DO KONTROLERA

W pierwsze] kolejnosci musimy okresli¢ sterownik, do ktérego chcemy wgrac¢ program - otwieramy
ustawienia urzadzenia LMC, przechodzimy do zaktadki Controller selection i klikamy dwukrotnie na
wybrany sterownik, ktéry powinien zosta¢ pogrubiony.

[El CANOpen_I0_Slave_Config_Example.project - SeMachine Motion Logic Builder - V4.4 =2 E=R =<
Ele Edit View Project ETEST Build Onlne Debug Tools Window Help
eEI& [ R =N Rl [ = | | 5F | [ L8 selectal -
[ Devices tree > r x| LMC_PacDrive x -
&, -
_ Parameters A SEEE I
=5 O Slave Config Ex: - ’ £l
-f LMC_PacDrive (PacDrive LMC 300/200;. contrallerseledion Connect... Controller ~ Projectame IP_Address TimeSinceBoot  NodeName
S Sercos_Master (Sercos Master) = flpca00sw O TS 272010000
& ﬁ DQG_Digitalout (Digital Outputs) PLC Settings CANOpen_I0_Slave_Co.. 192.168.186.11 00h 42m 30s
+ & DIG_DigitalIn {Digital Inputs)
£ @ TPG_TPIn (Touch Probe Inputs) Files
(} AI_D (Analog Input)
&F AL_1 (Analog Input) Log

& AQ_0 (Analog Output)
€ AQ_1 (Analog Output)
= [ can_Layer (CAnbus)
m CAND_Device_1 (CAN Local Device)

Applications
Users and Groups
Access Rights
Task Deployment

OpcUa Server Configuration

4 1 2

Infarmation

Connection Mode: IP Address:
[T confirmed online mode [IP Address v] 192.168.186. 11
[ Messages - Total 0 error(s), 0 warning(s), D message(s) - & x|
4 [ r |Eu|ld |v| |G 0 error(s) |® 0 warning(s) |ﬂ 0 message(s) ‘ * |
Lastbuild: € 0 & 0 Precompile: o Current user: (nobody)

Aby wgraé projekt na kontroler i potgczy¢ sie z nim, z paska programu wybieramy opcje Online/Login
lub klikamy na ikone widoczng na pasku szybkiego uruchamiania.

Build | Online | Debug  Tools  Window Help Online Debug Tools Window Help
Login Alt+F8 » - ;
% im0 eE]
Logout Ctrl+Fa

Po zatwierdzeniu komunikatéw nastepuje wgranie programu sterujgcego do kontrolera. Po wgraniu
programu moze by¢ wymagany restart sterownika (cold reset), aby wprowadzone zostaty wszystkie
modyfikacje.

Po zakonczonej procedurze restartu nalezy uruchomié program poprzez przycisk Start znajdujacy sie
na pasku szybkiego uruchamiania, lub poprzez skrét klawiszowy F5. Jezeli urzagdzenie CANopen Slave
jest juz prawidtowo skonfigurowane to komunikacja powinna zosta¢ ustanowiona.

Uwaga! Aby komunikacja dziatata poprawnie, modut pracujacy jako CANopen Master musi by¢
uruchomiony i potgczony ze sterownikiem.

Jezeli konfiguracja zostata poprawnie przeprowadzona i potgczenie zostato pomysinie nawigzane, obok
struktury urzgdzen znajdzie sie ikona *+ $wiadczaca o braku bteddw.
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Devices tree > 1 X
C,
=13 CanOpenTral (=]

- LMC_PacDrive [connected] (PacDrive LI
S Sercos_Master (Sercos Master)
+- 34 DQG_Digitalout (Digital Outputs)
+- 3% DIG_Digitalln (Digital Inputs)
+ ﬁ TPG_TPIn (Touch Probe Inputs)
@' AI_0 (Analog Input)
@' AI_1 (Analog Input)
& AQ_0 (Analog Output)
& AQ_1 (Analog Output)
= ﬂj CAM_Layer (CANbus)
[ cAND_Device_1 (CAN Local Device)

' 1 | P

Jezeli za$ obok ktérego$ z komponentéw pojawi sie ikona &, to informuje ona o jego btednej
konfiguracji. Nalezy ponownie sprawdzi¢ ustawienia urzadzen i ustawié¢ poprawnie parametry. Przy
ponownej probie potaczenia, gdy w sterowniku znajdujg sie niezatwierdzone btedy, komunikacja z
urzadzeniami zewnetrznymi moze nie dziata¢ poprawnie. Btedy te sygnalizowane sg poprzez
wykrzyknik “¥ obok kontrolera LMC na drzewku urzgdzen. Aby usuna¢ btedy nalezy wybrac opcje z
paska zadan Online/Reset diagnostic messages of controller, lub odpowiednig ikone z paska szybkiego
uruchamiania.

Buid | Online | Debug Tools Window Help

Login Alt+F8 - (L -
- ;| Ctrl+F8

Logout

Create boot application

Download

1] (Pact Online Change

Source download to connected device
Save parameters of active editor
Save parameters of all devices
Multiple Download. ..

Reset warm

ion Reset cold

lain Reset origin
1

s Mastg
tal Outny O Cold reset of controller [LMC_PacDrive]

Reset Persistent Variables

Inputs; @ Reset diagnostic messages of contraller [LMC_PacDrive]

‘be Inpul Simulation

Security 3

9 Operating Mode 3

I Informator techniczny P a C D r i Ve 3 13
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MAPOWANIE IO

Odczytanie wartosci zmiennych wejsciowych lub sterowanie zmiennymi wyjsciowymi moze odbywacé
sie na kilka sposobdw:

e Recznie poprzez wejscie w zaktadke CANbus Slave I/O Mapping wybranego modutu —
odczytujemy wartos¢ w kolumnie Current value a wpisujemy nowg wartos¢ wprowadzajac jg
w kolumnie Prepared value i nastepnie wybierajgc Debug/Write values lub naciskajgc Ctrl+F7
przesytamy je do kontrolera.

e Wykorzystujgc adres wymienianych danych — adresy kolejnych zmiennych s3 podane w
zaktadce CANbus Slave I/0 Mapping dla kazdego z modutéw. W programie sterujgcym mozemy
odwotywad sie do zmiennych wykorzystujagc ich adresy. Dodatkowo mozemy odwotywac sie
do zgrupowanych zmiennych — np. zmienne wejsciowe pogrupowane sg w bajty, co umozliwia
odczyt 8 zmiennych binarnych w postaci dziesietnej.

o Wykorzystujac nazwe zmapowanych danych —znacznie wygodniejsze podczas programowania
jest odwotywanie sie do danych z komunikacji po ich zmapowanych nazwach. Aby wykonaé
mapowanie konieczne jest roztgczenie sie ze sterownikiem i wprowadzenie nazw zmiennych
w pola kolumny Variable. Zmienne, ktérych nazwy wprowadzamy tworzone sg dynamicznie
(nie wymagajg wczesniejszej deklaracji).

fie Edit View Project ETEST Buld Onine Debug Tools Window Help

B EHI&G v o |8 % B | - (31 | 8 m! | = | | 5 | (81 [§ selectal ~ | Qessic - @1
[ Devices tree = 8 %|[ @ canp_pevice_1 x -
1 General | Find Filter Show all -
= Canopentrial ~
5 LMC_PacDrive [connected] (PacDrive Ll [ canibus stave 7 Mapoine Variable Mapping | Channel Type Current Value  Prepared Value Unit  Descriptio
S sercos_Master (Sercos Master) = [ R¥PDO 1671400
+- 34§ DQG Digitalout (Digital Outputs) Status % %p CAND_Device_1 Digital_Out...  '® | Digital_Outputs1_1 USINT 0 16£3000s.
-3 DIG_Digitalln (Digital Inputs) =-[d TxPDO 16%1800
+ ﬁ TPG_TPIn {Touch Frobe Inputs) Information #+-"§ CAND_Device_1 Digital_Inp... ) Digital_Inputs1_1 USINT 0 16433005
&F ALD (Analog Tnput)

§F A1 (Analog Tnput)

€ AQ_0 (Analog Output)

€ AQ_1 (Analog Output)
=G0 s 16%3000sub001 Always update variables: | Enabled 1 (use bus cyde task if not used in 2ny t2sk)

] CAMND_Device_1 {CAN Local Device)

4] i 0

IEC Objects
Variable Mapping  Type =
@ CAND_ Device_1 ) CANOperDevice E
@ CAND Device 1 Diag Y CAADizgDeviceDefault =
g =Create new varible “p =Map to existing varizble
Bus cydle options
Bus cyde task Use parent bus cyde setting
Watch 1 > 7 X
Expression Application Type Value Prepared value  |Execution point Addr
{@ CAND Device_1 Digital_Outputst 1 LMC_PacDrive.Appli... USINT 0 fCydlic Monitoring %180
@ CAND Device_1_Digital_Inputsi_t LMC_PacDrive.Appli... USINT 0 iCydlic Monitoring %080
L—
] it J ’
F] [ + | B Messages - Total 0 error(s), 0 waming(s), 0 message(s) [@ Watch 1J
Lastbuild: © 0 ® 0 Precompie: -] RUN Program loaded Program unchanged Current user: (nobody)

Petng liste mapowan wejsé¢/wyj$¢ mozna otworzy¢ klikajgc prawym przyciskiem myszy na kontroler
LMC i wybierajac Edit |10 Mapping.
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ANCaen IO Siape Cagig M

- Y A i A S A n
-0 LMC_PacDrive (PacDrive LMC 300/400/402/6

+|%7  Add Object »
+ ) Add Folder...

" Add Device..,

Update Device...

fa

Convert Device. ..
Transfer device settings
Edit Object

Edit Object With...

Add Device From Template

Edit IO mapping

Import mappings from CSV...
Export mappings to C5V...

PLCOpenxML Export
PLCOpenXML Import

Reset origin device [LMC_PacDrive]

Cold reset of controller

d E Acknowledae diagnostic messages of the controller
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Konfiguracja sterownika Astraada One jako CANopen Master
w Srodowisku CODESYS

BUDOWANIE STRUKTURY PROGRAMU

Po utworzeniu nowego projektu typu Standard w programie CODESYS w oknie, ktére sie pojawi
wybieramy urzadzenie Berghof MX6 Control (Berghof Automation GmbH) oraz odpowiedni dla nas
jezyk programowania, w tym przypadku ST.

Standard Project *

= You are about to create a new standard project. This wizard will create the following
| :'i I objects within this project:

- One programmable device as specified below

- A program PLC_PRG in the language specified below

- A cydic task which calls PLC_FRG

- & reference to the newest version of the Standard library currently installed.

Device: I Berghof MX& Control (Berghof Automation GmbH) ~ I

PLC_PRG in: | Structured Text (ST) bl

Cancel

Zostanie zbudowana podstawowa struktura programu obstugujgca urzadzenie Astraada One. Aby
skonfigurowac jg jako CANopen Master, do biblioteki urzadzen dodamy sterownik LMC PacDrive. W
tym celu, z paska narzedzi wybieramy zaktadke Tools>Device Repository.

Tools | Window Help
£ Package Manager...

m Library Repository. ..

]  visualization Styles Repository. .

B License Repository...
B License Manager...
Scripting L4
Customize...
Options...
Import and Export Options. ..

I Informator techniczny
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Pojawi sie okno z listg wszystkich urzagdzen zainstalowanych do tej pory. Aby doda¢ nowe, klikamy
przycisk Install...

¥ Device Repository *

Location: | System Repository oo Edit Locations...
(C:\ProgramData\CODESYS\Devices)

Installed device descriptions:

|String for a fulltext search Vendor: | <allvendo ~ Install...

Mame Vendor  Version Description Uniinzea

+m Miscellaneous Bt
+ m Figldbusses

+ E HMI devices

+- [ pLcs

+? SoftMotion drives

Close

W nowym oknie wybieramy sciezke dostepu i plik o rozszerzeniu .eds wyeksportowany podczas
konfiguracji sterownika PacDrive LMC jako CANopen Slave, co zostato opisane w poprzednim rozdziale
informatora. Zatwierdzamy przyciskiem Otworz.

® Install Device Description *
“— v A <« Pulpit » EDS w Przeszukaj: EDS 2
Organizuj = MNowy folder == » [N 0
s
| ~ MNazwa Data modyfikacji Typ Rozm
E D LMC CANopen Slave.eds 2018.00.14 10:32 Plik EDS I
=
|
|
v < >
Mazwa pliku: | LMC CANopen Slave.eds v| All supported description files ([ ~
Otwarz Anuluj

Informator techniczny P a C D r i Ve 3 17
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Lista urzadzen zostanie zaktualizowana i bedziemy w stanie znalez¢ na niej urzgdzenie LMC. Okno
zamykamy przyciskiem Close.

€ Device Repository X

Location: | System Repository w Edit Locations...
(C:\ProgramData\CODESYS\Devices)

Installed device descriptions:

String for a fulltext search vendor: | Install...
Mame ] Uninstall
Expaort..
T nanotec CANapen D5401 PDAC_SoftMc
i i i =
L4 >
= € C:\Users\BARBARAU\Desktop \EDSYMC CANopen Sl...
- € Device "LMC CANopen Slave” installed to device ...
Details...

Close

W nastepnym kroku nalezy dodaé modut obstugujgcy komunikacje po protokole CANopen. W tym celu,
na drzewku urzadzen, klikamy prawym przyciskiem myszy na urzadzenie Device (Berghof MX6 Control)
i z rozwinietych opcji wybieramy Add device...

Browse 3

Properties...

Add Object 4
Add Folder...

U E

Update Device...

Edit Object

Edit Object With. ..

Edit I0 mapping

Import mappings from CSV...
Export mappings to C5V...

[ % Online Config Mode...
Meazanes mefl
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W nowym oknie rozwijamy po kolei Fieldbuses>CANbus i wybieramy CANbus, zatwierdzajac urzagdzenie
przyciskiem Add Device.

[ Add Device *

Mame: |CANbus

Action:
(@ Append device Insert device Flug device () Update device

|S1:ring for a fulltext search | Vendor: | <all vendors= w

Marne Vendor Wersicn Description

+ ﬁj Miscellaneous
= ﬂj Fieldbusses
= CAN CAMbus
Wi 35 - Smart Software Solutions GmbH ~ 3.5.10.0  Meeded for all -
ﬂj MetX CANbus 35 - Smart Software Solutions GmbH 3.5.10.0 CAMNbus onan
+ a:ﬁh Ethercat v

£ >

Group by category [ ] Display all versions(for experts only) [ ] Display outdated versions

m Name: CANbus
Vendor: 35 - Smart Software Solutions GmbH
Groups: CAMbus
Version: 3.5.10.0
Model Number: 2727 —
Description: Meeded for all fieldbusses which communicate over the L=
CAMBus, e.g. CAMopen or 11939,

Append selected device as last child of
Device

&  (You can select another target node inthe navigator while this window is open.)

I Add Device I Close

Dalej przypiszemy urzadzenie, ktdre umozliwi wykorzystanie sterownika Astraada One jako CANopen
Master. Mozemy to zrobi¢ nie zamykajgc otwartego juz okna Add Device, poprzez wybranie z drzewka
programu Device tree nowododanego obiektu typu CANbus. Okno Add Device zostanie automatycznie
zaktualizowane i umozliwi nam dodanie sktadnikdw podrzednych do zaznaczonego typu urzadzenia.
Jezeli okno Add Device zostato zamkniete wystarczy klikngé na modut CANbus prawym przyciskiem
myszy i wybraé z rozwinietej listy Add Device.
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Z nowej listy urzadzen wybieramy Fieldbusses>CANopen>CANopenManager>CANopen Manager.

[ Add Device ®

MName: |C.ﬁ.Nupen_Manager

Action:
i®) Append device () Insert device Flug device () Update device
|5tring for a fulltext search | Vendor: | <all vendors> ~
Mame Vendor Versio ™
= ﬂj Fieldbusses
= - &ifl CANopen
- &R CAMNopenManage
I CAMopen_Manager _SILZ 35 - Smart Software Solutions GmbH 3.5.10
ﬂj CANopen_Manager_SoftMotion 35 - Smart Software Solutions GmbH 3.5.10 v
£ >

Group by category [ ] Display all versions{for experts only) [ ] Display outdated versions

ﬁ Name: CANopen_Manager
Vendor: 35 - Smart Software Solutions GmbH

Groups: CAMopenManager

Version: 3.5.10.0

Model Number: 772 -
Description: CANopen Manager Sk

Append selected device as last child of
CANbus

&  (You can select another target node inthe navigator while this window is open.)

Add Device Close

Odswiezamy liste wybierajac z drzewka urzadzen (Device tree) nowododany komponent, a nastepnie
przechodzi do: Fieldbusses>CANopen>RemoteDevice. Aby utatwi¢ wyszukanie odpowiedniego modutu
typu Slave, w polu Vendor: mozemy zaznaczy¢ producenta, ktérego produkty chcemy wyswietlac. Lista
zostanie ograniczona i wybieramy z niej modut LMC CANopen Slave. Zatwierdzamy przyciskiem Add
Device.
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[ add Device x

MName: |LMC_CANopen_SIa\te

Action:
(®) Append device () Insert device Flug device () Update device
[string for a fulltext search J vendor: |schneider Blectric v
MName Vendor Version ()
i -k Lexium3zA_Softmotion  Schneider Blectric  4.0.0.0
# | exium32I_Softmotion Schneider Electric 4.0.0.0
[- Lexium32M_Softmotion Schneider Electric 4,0.0.0
1 0.0
E m LMC CAMNopen Slave Schneider Electric Revision=16#00000001, F||E'-‘Efl
. Lexium 28_SoftMotion Schneider Electric 4.1.0.0
v
£ >

Group by category [ Display all versions (for experts only) [ ] Display outdated versions

m MName: LMC CANopen Slave
Vendor: Schneider Electric

Groups:

Version: Revision=16#00000001, FieVersion=1.0

Model Number: 0 —~
Description: Imported from LMC CaANopen Slave.eds C==Y

Append selected device as last child of
CANopen_HManager

#  (You can select another target node inthe navigator while this window is open.)

Add Device Close

Gotowa struktura programu wyglada nastepujgco:

Devices - I %
=5 CANOpen_IO_Msster_AstraadsCne_Example |~ |
=k m Device (Berghof MX6 Contral)
‘Elﬂ Plc Logic
- u' Application
m Library Manager
5] pLc_PrG (PRE)
‘@ Task Configuration
= @ MainTask
- PLC_PRG
=[] canbus (CaNbus)
= ﬂi CAMopen_Manager (CAMopen_Manager
[ MCc_cANapen_Slave (LMC CANape
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KONFIGUROWANIE MODUtOW | URZADZEN

Rozpoczynamy konfiguracje od modutu CANbus. Do jego ustawien wchodzimy klikajgc dwukrotnie na
jego nazwe w drzewku urzadzen, lub klikajgc na niego prawym przyciskiem myszy i z rozwinietej listy
wybierajac Edit Object. W grupie General ustawiamy Baudrate oraz Network. W tej instrukcji Baudrate
wynosi 125000 bit/s, a numer Network to 0. Pamietamy, ze jest to numer indywidualny dla kazdego
urzadzenia i przy bardziej rozbudowanych programach nie moze sie on powtarzac.

@ CANOpen_IO_Master_AstraadaOne_Example.project”™ - CODESYS — [m] X

File Edit View Project Build Online Debug Tools Window Help Y

Bedl& | 25 162 - O 38 | OF xR | = B

),

Devices - o X [ CAMopen_Manager rm LMC_CAMopen_Slave y [{] cANbus x -
= «@ CANGpen I0 Master_AsirasdaOne Example ™
= ﬂi Device (Berghof MX6 Control) General General
=&l Pic Logic CaNbus 1O M
us appin - z

2.0 Application pRing Network: ok CAN
i) Liorary Manager Status Baudrate (bits/s): 125000 ~
PLC_PRG (PRG)
= @ Task Configuration Information

=g MairTask
] pLc pre
m—
= ﬂ'gmbus(cmbus)

0% Dekete

Browse 3
Refactoring 3
Properties...
Add Object
< =3 AddFolder...
Messages - Totall Add Device... * B X
CANbus Insert Device. .. ~ ||€ Derror(s) | Owarning(s) [ €% 0 message(s) | > K

Description Disable Device Project Object Position
Update Device. ..

Edit Object
Edit Object With...

Edit I0 mapping

Import mappings from CSV...

Lastbuild: € 0 & 0 Precompile: o Current user: (nobody) @

Funart manninas tn CS4

Nastepnie przechodzimy do ustawiert modutu CANopen Manager, gdzie w zaktadce General mozemy
skonfigurowac obstuge protokotu komunikacji. Dla tej instrukcji nie bedziemy w tym miejscu niczego
zmieniaé, jedynie nalezy upewnic sie ze Node ID w polu General jest réwny temu podanemu w polu
Guarding.

[ en_l0_Master_AstraadaOne_Example.project” - -
CANOpen_IO_Master_AstraadaOne_Example.project” - CODESYS O X
File Edit Wew Project Build Online Debug Tools Window Help Y
BxEI&] I 25 |t - 7 | | Of | M|+
Devices * 3 X [{] canopen_mManager x -
= 51 CAMOpen JO Master_AstraadsOne_Example
= Device (Berghof Mxs Control) General I General
= Bl PeLoge CANopen 1/ M NodelD: 127 = I i T
open appin ode ID: i i
= o Application p pping = Check and fix configuration ‘n"op@m
Library Manager Status ) )
PLC_PRG (PRG) Autostart CANopenManager Polling of optional slaves
= Task Configuration TFormation Start slaves NMT Error Behaviour: |Restart Slave -
= ¢ MainTask [1 NMT startall (if possible)
& FLC_PRG —
= [Tlgauk anb o —— | 4 Guarding
[l caniopen_Manager (CANizpen_Man Enable Heartbeat Producing

|5l LMC_CANopen_Slave (LMC CAN

I Node ID: 127

v ([
=

Producer Time (ms): 200

[+ Sync [ TIME
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Jako ostatnie konfigurujemy urzadzenie LMC_CANopen_Slave, gdzie w grupie General zmieniamy
Node ID na warto$¢ ustawiong w poprzedniej czesci informatora (w naszym przypadku Node ID

wynosito 1).

@ CANOpen_|O_Master_AstraadaOne_Example.project” - CODESYS - O *
File Edit View Project Build Online Debug Tools Window Help
BEEl&] [ 25 6] e - (3134 | 08 X | = |98 | =
Devices - o X [{ CAMopen_Manager 1@ LMC_CANopen_Slave x -
=15 CANGpen_IO_Master_AstrasdaOne_Examol ™ |
=[] Device (Berghof MX6 Contral) General General
_@H Ple Logic PDO Node ID 1 =
- =& Application : o 2 CANopen
: >m Library Manager
500s
PLC_PRG (PRG) [ Enable Expert Settings
= @ Task Configuration CANopen /O Mapping [] Enable Sync Producer
=-$8 MainTask
= [+ Guarding
] pLC_PRG Status
[* TIME

= [l canbus (CANbus) | Emergency

=[] cAnopen Manager {CANopen Mang | | Information | Checks at startup
- [ LMC_CANopen_Slave (LMC CAN|

Przechodzac do zaktadki PDOs mozemy zobaczy¢, ze wraz ze wgraniem pliku EDS, zatadowane zostaty
takze informacje na temat wymiany danych miedzy urzgdzeniem Slave a Master.

® CANOpen |0 Master_AstraadaOne_Example.project” - CODESYS — [m] x
File Edit View Project Build Online Debug Tools Window Help
BEEIS N Rl =R R il WK x| = |B|=
Devices - 0 X ﬂj CANopen_Manager ¥ ﬂi LMC_CANopen_Slave X m CANbus I -
=5 CANGpen_I0_Master_AstrasdaOne_Example ¥
‘@ -~ - - J General Receive PDOs (Master =2 Slave) Transmit PDOs (Slave == Master)
= ﬂi Device (Berghof MX6 Control)
=0 Pic Logic oo I 5k AddPDO sk Add Mapping [ Edit a ok AddPDO = Add Mapping [ Edit a
i ) s
- =& Application Name Object Bitl{ | Name Object Bitl¢
H m Library Manager SpOs | 16#1400: Receive PD 16#201 ($NO 8 |l 16#1800: Transmit PD 16#181 ($NO 8
~[E] pLc PR prE) Digital_Outputsi_1 16#3000:16%01 8 Digital_Inputs1_1 16#3800:16£01 B
= @ Task Configuration CANopen 1/ Mapping
= @ MainTask
] pLC_PRG Status
=[] cANbus (CANbus)
=-[l_cANopen Manager (CANopen Mana | | Information
J tmc_canopen_slave (LMC CAN
< > < 2>
< >

MAPOWANIE IO

Odczytanie wartosci zmiennych wejsciowych lub sterowanie zmiennymi wyjsciowymi odbywa sie
doktadnie w ten sam sposéb jaki zostat opisany w poprzedniej czesci informatora.
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WGRYWANIE PROGRAMU DO KONTROLERA

W celu potaczenia sie ze sterownikiem wybieramy ze struktury programu
nastepnie w grupie Communication Settings klikamy w przycisk Scan network.

urzadzenie Device, a

® CANOpen_|O_Master_AstraadaOne_Example.project™ - CODESYS — [m] x
Fle Edit View Project Buld Online Debug Tools Window Help
ial=2= =] R = R N X o |BE| =
Devices ~ 0 X ([ Device x -~
= = -~
M pevice Berghof Mxs Control) Communication Settings Scan network... I Gateway ~ Device ~ J
=l Plc Logic aotioat
=} Application priications =
M) brary manager Backup and Restore :
PLC_FRG (FRG)
=-{E8 Task Configuration i ® s
=g MainTask Gateway b
&) pLC_PRG Log
=) caNbus (CANbus) ~ 0 ~]
= [ CAMopen_Manager (CANopen Mang | | PLCsettings P-Address: Press ENTER to set active path..
[ LMC_CANapen_Slave (LMC CAN: localhost
PLC shell
Port:
1217
Users and Groups
Task deployment
< > v
Messages - Totally 0 error(s), 0 warning(s), 0 message(s) - 3 X
CANbus - [@ oenor(s) [ 0waming(s) [@ 0 messagers) | X B

Jezeli nasz sterownik jest podtgczony do sieci, powinien on by¢ widoczny na liscie urzagdzen, ktéra
wyswietli sie wraz z nowym oknem Select Device. Zaznaczajgc dowolne urzadzenie na liscie, w polu

obok pokazg sie dodatkowe informacje z nim zwigzane, jak np. Target Name. W ten sposéb mozemy

upewnié sie, ze faczymy sie z odpowiednim urzadzeniem. Wybdr potwierdzamy przyciskiem OK, lub
dwukrotnym kliknieciem w nazwe komponentu.

Select Device

Select the network path to the controller:

~ Scan network

= ,#g. Gateway-1{scanning...)
[l [273010000-00107 [0000.3033]

| 273010000-00107

Wink

Cancel
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Aby wgraé projekt na kontroler i potgczy¢ sie z nim, z paska programu wybieramy opcje Online/Login
lub klikamy na ikone widoczng na pasku szybkiego uruchamiania.

Build | Online De_bug Tools WincEw HE|£ Online Debug Tools Window Help
Login Alt+F8 » = pc
“ ARl [
Logout Cirl+F8

Jezeli konfiguracja jest poprawna, struktura programu powinna teraz wyglagdac¢ nastepujaco:

Devices v RX
_@ CANGpen IO Master AstraadsOne Example ﬂ
=[] Device [connected] (Berghof M6 Control)
_@l] Plc Logic
- [ Application [run]
>m Library Manager
5] PLC_PRG (PRE)
_@ Task Configuration
- @ MairTask
- pLC_PRG
= ﬂj CAMbus (CANbus)
=N ﬁ CAMopen_Manager (CANopen_Manager)
%% ] LMC_CANapen_Slave (LMC CANapen
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Monitorowanie wymiany danych w komunikacji CANopen

Z poziomu komputera mozemy sprawdzi¢ poprawnos¢ wymiany danych pomiedzy sterownikami
wykorzystujgc opisane wczesniej monitorowanie zmiennych w programach SoMachine Motion Logic
Builder i CODESYS.

WAZNE! Nalezy pamietaé, ze zmienne typu Output w urzadzeniu Master s3 przekazywane do modutu
Output w urzadzeniu Slave. Analogicznie zmienne typu Input w CANopen Master odpowiadaja
zmiennym typu Input w urzadzeniu Slave.

Dla konfiguracji przedstawionej w tym informatorze, z poziomu CANopen Master mozemy
modyfikowaé zmienne typu output, a odczytywacd te o typie input. Z poziomu urzgdzenia CANopen
Slave jest odwrotnie — urzadzenie modyfikuje zmienne input, a odczytuje zmienne output.

Dla przyktadu w programie CODESYS, wchodzgc w zaktadke CANopen I/0 Mapping w ustawieniach
LMC_CANopen_Slave, wpiszemy w okienku Prepered Value dla zmiennej Output wartos¢ ,55”.
Wgrywamy jg do kontrolera poprzez skrét klawiszowy Ctrl+F7, a nastepnie przechodzimy do programu
SoMachine Motion Logic Builder.

® CANOpen_|0_Master_AstraadaOne_Example.project* - CODESYS — x
fle Edit View Project Buld Onine Debug Tools Window Help A 4
BEEI& v o 104 25 |G| G- [T | | o8 G m X l= 9| =
Devices - R X (@ Device }@ CANopen_Manager y [{] LMC_CANopen_Slave x -
=) CANGDen I0_Master_AstrasdaOne_Example v Find Filter Show all
in ilter <
- (7 Device [connected] {Berghof MX6 Control) General ow e
=Bl Pic Logic P00s Variable Mapping ~ Channel Address Type Default Value CurrentValue  Prepared Value
=} Application [run] "y Digital_Outputs1_1 %QB0  USINT 1o 55 | |
) Library Manager 5D0s A Digital_Inputs1_1 %IB0 USINT 0
PLC_PRG (PRG)
{23 Task Configuration CANopen /0 Mapping
=g MainTask
8] pLC_PRG Status
=2 ([ cANbus {CANbus)
= CANopen Manager (CANopen Manager) Information
[ifj LMc_cCAMopen_Siave (LMC CANopen
< >
| Reset mapping Alviays update variables: Enabled 1 {use bus cyde task if not used in any task)
IEC Objects
Variable Mapping  Type
@ LMC_CANopen_Siave ‘g  CANRemot=Device
Y = Create new variable " =Mapto existing variable
Watch 1 v & X
Expression Application Type Value Preparedvalue  Executionpoint Address  Comm...
< >
5 Devices [} POUs B Watch 1 [ Greakpoints
Lastbuld: @ 0 @® 0 Precompie: o/ T RUN Pragram loaded Program unchanged current user: (nobody) %)
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[ CANOpen 10_Slave Config_Example.project - SoMachine Motion Logic Builder - V4 4 =)
Fle Edit View Project ETEST pBuld Onine Debug Tool Window Help
BEedI&lo o~ b 5 6 |- [ ) 56 & ml | = | | 5% | [ O3 selectal ~ | Classic " @I
|Dewc&s tree - o X \ 1@ LMC_PacDrive y [f] cAND_Device_1 x} -
Q,
e Find Filter Show all -
= 70 Slaye Coofin Framole hd
= LMC_PacDrive [connected] (PacDrive CANbus Slave 110 Mapping Variable Mapping ~ Channel Address  Type CurrentValue  Prepared Value Unit  Description
'S Sercos_Master (Sercos Master) = [ RYPDO 1671400
& 0QG _Digitslout (igital Outputs) Status + “p CAND_Device_1 Di... % Digital_Outputs1_1 %IB0 USINT
-3 DIG Digitalln (igital Inputs) =2 T*PDO 16£1800
+ <3 TPG_TPIn (Touch Probe Inputs) Information +- " CAND_Device_1_Di... Yo Digital_Inputs1_1 %QB0 usINT 0 1633005ub0)
34 ALD (Analog Input)
&F ALt (Analog Input)
& 4Q_0 (Analog Output)
& AQ_1 (Andlog Output)
=4 [ cAN_Layer (CANbus)
[ caAnD_Device_1 (CAN Local Device) J uy | D
Always update varisbles: |Enabled 1 (use bus cyde task f not used in any task)
IEC Objects
Varisble Mapping  Type - |
@ CAND_Device_1 ) CANOpenDevice =
- & CAND Device 1 Diaa ) CAADiscDeviceDefault -
#g = Create new variable "4 =Map to existing variable
Bus cyde options
Bus cyde task Use parent bus cyde setting
« i v
Lastbuld: @ 0 ® 0 Precompie: o & RUN Program loaded Program unchanged Current user: {nobody)

Jak widzimy na powyiszym obrazku, CANopen Slave prawidtowo odczytuje wartos¢ przestang z
urzadzenia Master. Dalej sprawdzamy czy modut Master odczytuje wymuszone zmienne wejsciowe
nadane przez Slave. Dla przyktadu w oknie Prepared Value dla zmiennych Input przypisano
wartosc ,,67”.

[ CANOpen 10_Slave Config_Example.project - SoMachine Metion Logic Builder - V4.4 =
Fle Edit View Project ETEST Build Online Debug Tools Window Help
BEEI& o o~ | 0% 1B | e - O | (8 | 05 O m = | | 5 | [ [ selectal - | Classic - @
| Devices tree - a2 x| “H MCPachrive  V[f] CAND_Device 1 x| >
Q,
_ G ‘Fmd Filter Show all -
=5 CANOpen_10_Siave_ Confia Examole -
= 7 MC_Pacrive [connected] (PacDrive LMC| [ canbus stave 10 Mapping Varizble Mapping  Channel Address  Type CurrentValue  Prepared Value Unit  Description
43§ Sercos_Master (Sercos Master) = [ RxPDO 16=1400
+ 34§ DS Digitelout (Digital Cutputs) Status + 9 CAND Device_1Di.. ‘%  Digital_Outputsi_i %E0  USINT 55 16£3000sub0)
+-73§ D6 _Digitalin (Digital Inputs) =3 T«PDO 16%1800
+ 3 TRG_TRIn (Touch Probe Inputs) Information #- " CAND Device_1 Di... g Digital_Inputs1_1 %QBO  USINT 0 16£3800sub0)
&F ALD (Anslog Input)
§F ALt (Analog Input)
€7 4Q_0 (Analog Output)
€ 4Q_1 (Analog Output)
= 1 CAN Laver (CANbus’
i) CAND_Device_1 (CAN Local Device) { I |
Always update varisbles: | Ensbled 1 (use bus cycle task if not used in any task)
IEC Objects
Variable Mapping ~ Type E
- § CAND_Device_1 ) CANOpenDevice =
& CAND Device 1 Diag Yo CAADiacDeviceDefault -
g =Create new varizhle " =Mep to existing variable
Bus cycle options
Bus cydle task Use parent bus cycle setting
« n v
Lastbuild: € 0 5 0 Precompie: o (Y RUN Program loaded Program unchanged Current user: (nobody)
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® CANOpen_O_Master AstrasdaOne_Example.project” - CODESYS - x
fle Edit Vew Project Buld Onine Debug Tools Window Help A d
BRI & o Idh 5 R - [ 18 |5 O n X lo W=
Devices > 3 x [{ Devie [[{j CANopen Manager '[fj LMC_CAMopen Slave X -
=[] CANGpen IO Master_AstraadaOne_Example ~ Find Filter Show all
= (1 Device [cannectd] (Berghaf MXs Contral) gz " iy Showa
= B0 Pic Logic cpos Varizble Mapping  Channel Address Type Default Value CurrentValue  Prepared Value
= ) Application [run] ] Digital_Outputs1_1 %QBO  USINT 55
i) vibrary Manager SDOs o Digital_Inputsi_1 %IE0 USINT 67
PLC_PRG (PRG)
= {8 Task Configuration CaNopen 110 Mapping
=g MainTask
& pLc_prG status
=2 [{ cANbus (CANbus)
=73 ] cAnopen_Manager (CANopen_Manager) Information
(@ MCc_cANopen_Slave (LMC CANapen
< >
‘ Reset mapping Always update variables: | Enabled 1 (use bus cyde task if not used in any task)
IEC Objects
Varizble Mapping  Type
@ LMC_CANopen_Slave ) CANRemoteDevice
#@ = Create new variable "% =Mapto existing variable
Watch 1 -7 x
Expression Application Type Value Prepared value  Executionpoint Address  Comm...
< >
5 Devices | [ Pous B wiatch 1 [[fH] Breakpoints

Lastbuld: € 0 0 Precompie: o h RUN Program loaded Program unchanged Current user: (nobody) Q

Wracajac do programu CODESYS w zaktadce CANopen I/0 Mapping widzimy, iz warto$¢ zmiennej Input
zmienita swojg warto$¢ na te nadang z poziomu Slave. Komunikacja dziata poprawnie.

Informator techniczny

PacDrive3

Nr 1 w automatyzacji maszyn pakujgcych

www.astor.com.pl/pacdrive 28



