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Synchronisation uber CANopen-PDO (DS402-Brucke)

| CANopen

EtherCAT —

In dieser Konfiguration wird der interpolierte Positionspunkt Gber die PDOs an den NLi-Motor
gesendet. Die Anderung der Bewegungstabellenparameter erfolgt (iber CANopen-SDO.

CODESYS-Beispielprojekt: :gtw_ethercat:gtw_eth 2 _axis_pdo_sync_402.zip
Gateway- und PDO-Konfiguration

16#8000: 16+00 GATEWAY _COMF

;16701 N_SLAVE RW LINT 1620002
116502 SYNC_TIME_CAN RW LINT 1620001
116203 SYNC_TIME_CAN_PDO RW UINT 1620002
116204 SYNC_TIME_MODBUS RW UINT 1620019
:16205 CAN_TIMEOUT RW UINT 1620064
:16506 MODBUS_TIMEOUT RW UINT 16200C8
116807 GATEWAY_MODE RW UINT 1620000
116=08 GATEWAY_FW_VERSION RO UINT 16#5680
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162300B: 16200 Slave_PDO_Mapping

1 16201 PDO1_ADDRESS RW UINT 1626064
: 16202 PDO1_LENGTH RW UINT 1620020
1 16203 PDO2_ADDRESS RW LINT 1626041
:16#04 PDO2_LENGTH RW UINT 1620010
16805 PDO3_ADDRESS RW UINT 1636061
: 16#06 PDO3_LENGTH RW UINT 16#0008
116207 PDO4_ADDRESS RW UINT 1620000
116408 PDO4_LENGTH RW UINT 16#0000

162800C: 16200  Slave_PDI_Mapping
116201 PDI1_ADDRESS RW UINT 16260C 1
£ 16202 PDI1_LENGTH RW LINT 1620020
116203 PDI2_ADDRESS RW UINT 1626040
116304 POI2Z_LENGTH RW UINT 1620010
: 16205 PDI3_ADDRESS RW UINT 1626060
s 16#06 PDI3_LENGTH RW UINT 1620002
1 16207 PDI4_ADDRESS RW UINT 1620000

Synchronisation uber Remote-l/O-Trigger und CANopen-SDO
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EtherCAT.™

In dieser Konfiguration erzeugt der Bus-Converter ein Synchronisationssignal (Bewegungstrigger) fur
den NLi-Motor tiber Remote-Ausgang. Die Anderung der Bewegungstabellenparameter erfolgt tiber
CANopen-SDO. CANopen-PDOs kdnnen verwendet werden, um das Statuswort und die aktuelle
Position zu jeder EtherCAT-Synchronisationszeit zu lesen.

CODESYS-Beispielprojekt: :gtw_ethercat:gtw_eth 2 axis pdo_io_sync.zip

Gateway- und PDO-Konfiguration

https://dokuwiki.nilab.at/ Printed on 2026/09/11 15:23


https://dokuwiki.nilab.at/lib/exe/fetch.php?media=gtw_ethercat:scena_2.jpg
https://dokuwiki.nilab.at/lib/exe/fetch.php?media=gtw_ethercat:gtw_eth_2_axis_pdo_io_sync.zip

2026/09/11 15:23

3/5

Anwendungsfalle

16#8000: 16200

e a1m#01

- 116#02
116#03

- 116%04

L 116205
116206
116%07
116208

16:#8008: 16200

116201

116202

L 16#03

1 16#04
116405

16%08
116#07
16208

16:#800C: 16200

1201

L i16#02
116#03
116204
11605
16%06

- 116207

L 1#08

GATEWAY _CONF
N_SLAVE
SYMC_TIME_CAN
SYNC_TIME_CAN_FDO
SYNC_TIME_MODEUS
CAN_TIMEOUT
MODEBUS_TIMEQUT
GATEWAY _MODE
GATEWAY_FW_VERSION

Slave_PDO_Mapping
PDO1_ADDRESS
PDO1_LEMGTH
PDO2_ADDRESS
PDO2_LEMNGTH
PDO3_ADDRESS
PDO3_LEMGTH
PDO4 ADDRESS
PDO4_ LENGTH
Slave_PDI_Mapping
PDI1_ADDRESS
PDI1_|EMGTH
PDI2_ADDRESS
PDIZ_LEMGTH
PDI3_ADDRESS
PDI3_LEMGTH
PDI4_ADDRESS
PDI4 LEMGTH

R
R
R
R
R
A
R
RO

R
R
R
R
A
R
R
R

R
R
R
R
R
R
R
R

LINT
UINT
UINT
LINT
LINT
LINT
LINT
LINT

LINT
LINT
LIMT
UINT
LINT
LINT
LIIMT
LINT

LIMNT
UIMT
LINT
LIMT
LINT
LIINT
LINT
LIMNT

23
100
200

23424

166064
1e=0020
16=6041
18#0010
166061
160003
16=0000
160000

16=60FD
160020
1e#0040
160010
1e=6060
160003
160000
1670000

Synchronisation uber Synch-Signal und CANopen-SDO
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In dieser Konfiguration sendet der Bus-Converter ein Synch-Signal an jeden NLi-Motor auf dem
CANopen-Feldbus (ber PDO. Die Anderung der Bewegungstabellenparameter erfolgt iber CANopen-
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SDO. CANopen-PDOs kdénnen verwendet werden, um das Statuswort und die aktuelle Position zu jeder
EtherCAT-Synchronisationszeit zu lesen.

Auf diese Weise kann der Sync_value auf dem PDO (0x7002) verwendet werden, um ein
Bewegungstrigger-Synchronisationssignal tber CAN-Kommunikation statt iber Remote-1/0-Signal zu
senden. Der NLi-Motor muss konfiguriert werden, um dieses Signal statt des Digitaleingangs
auszuldsen.

LML TR ILEY LD T LA DL LR Jrruaun Bl " ONT WO T ST L WA T

:1?:::[-51:-’3*-‘ Value downloaded [ uploaded comrectly
i A B C =
Index  Motion type Position Accelerbon time Conmant soeed time Deceierdtian me Waiting Trigger mode
oF matian lime
1793 0 denmma! 15000 mm 150 % meec 07 msec 03 msec - msec Mm v
1804 1 Polynomial 50000 mm 1503 msec U msec U msec 103 msec CAN_SYN! -

Gateway-Konfiguration und PDO-Mapping bleiben wie im vorherigen Anwendungsfall.

Synchronisation uber Remote-l/0O-Trigger und MODBUS RTU
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EtherCAT.™

In dieser Konfiguration erzeugt der Bus-Converter ein Synchronisationssignal (Bewegungstrigger) fur
den NLi-Motor (iber Remote-Ausgang. Die Anderung der Bewegungstabellenparameter erfolgt tiber
MODBUS-RTU-Kommunikation. Status und Steuerwort konnen tber MODBUS-RTU-Kommunikation
gelesen und geschrieben werden. Die aktuelle Position kann iber MODBUS RTU gelesen werden.

CODESYS-Beispielprojekt mit FCT640-SPS: :gtw_ethercat:gtw_eth_slave_modbus.zip

Gateway-Konfiguration
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16#B000: 16200 GATEWAY_CONF

116201 N_SLAVE RW UINT 2
116202 SYNC_TIME_CAN RW UINT 2
116203 SYNC_TIME_CAN_PDO RW UINT 5
116204 SYNC_TIME_MODEBUS RW UINT 25
116205 CAN_TIMEOUT RW UINT 100
116206 MODBUS _TIMEOUT RW UINT 200
:16207 GATEWAY_MODE RW UINT 1
116208 GATEWAY_FW_VERSION RO UINT 23424
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