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Casi d'uso

Sincronizzazione tramite PDO CANopen (bridge DS402)

| CANopen

EtherCAT —

In questa configurazione il punto di posizione interpolata viene inviato tramite i PDO al motore NLi. La
modifica dei parametri della tabella di movimento viene effettuata tramite SDO CANopen.

Progetto di esempio CODESYS: :gtw_ethercat:gtw_eth_2_axis_pdo_sync_402.zip

Configurazione gateway e PDO

16#8000: 16+00 GATEWAY _COMF

116201 N_SLAVE RW UINT 1620002
116202 SYNC_TIME_CAN RW UINT 1620001
116203 SYNC_TIME_CAN_PDO RW UINT 1620002
116204 SYNC_TIME_MODBUS RW UINT 1620019
116205 CAN_TIMEOUT RW UINT 1620064
:16206 MODEUS_TIMEOUT RW UINT 16200C8
116207 GATEWAY_MODE RW UINT 1620000
:16%08 GATEWAY _FW_VERSION RO UINT 16#5630
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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

Sincronizzazione tramite trigger 1/0 remoto e SDO CANopen
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EtherCAT.™

In questa configurazione il Bus Converter genera un segnale di sincronizzazione (trigger di
movimento) per il motore NLi usando |'uscita remota. La modifica dei parametri della tabella di
movimento viene effettuata tramite SDO CANopen. | PDO CANopen possono essere usati per leggere
la parola di stato e la posizione corrente a ogni tempo di sincronizzazione EtherCAT.

Progetto di esempio CODESYS: :gtw_ethercat:gtw_eth 2 axis pdo_io_sync.zip

Configurazione gateway e PDO
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Sincronizzazione tramite segnale Synch e SDO CANopen

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

'nn;;mmuﬂ

EtherCAT. ™

LINT
UINT
UINT
LINT
LINT
LINT
LINT
LINT

LINT
LINT
LIMT
UINT
LINT
LINT
LIIMT
LINT

LIMNT
UIMT
LINT
LIMT
LINT
LIINT
LINT
LIMNT

CANopen

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

In questa configurazione il Bus Converter invia un segnale Synch a ogni motore NLi sul fieldbus
CANopen tramite PDO. La modifica dei parametri della tabella di movimento viene effettuata tramite

NiLAB GmbH

Knowledgebase - https://dokuwiki.nilab.at/


https://dokuwiki.nilab.at/lib/exe/fetch.php?media=gtw_ethercat:use_case_conf_1.jpg
https://dokuwiki.nilab.at/lib/exe/fetch.php?media=gtw_ethercat:scena_3.jpg

Last update: 2026/09/11 13:16 it:gtw_ethercat:use https://dokuwiki.nilab.at/doku.php?id=it:gtw_ethercat:use

SDO CANopen. | PDO CANopen possono essere usati per leggere la parola di stato e la posizione
corrente a ogni tempo di sincronizzazione EtherCAT.

In questo modo, il Sync_value sul PDO (0x7002) pu0 essere usato per inviare il segnale di
sincronizzazione del trigger di movimento tramite comunicazione CAN invece del segnale 1/0 remoto.
Il motore NLi deve essere configurato per attivare questo segnale invece dell'ingresso digitale.

LML TR ILEY LD T LA DL LR Jrruaun Bl Y ONT LRI T ST L UATEE SERTL

R . Value downloaded [ uploaded correctly
ADDRESS A B C
Index  Motion type Position Accelersbon time Constan speed time Deceieration lime Waiting Trigger mode
or mation lime
1733 0 Polynomial 15,0005 mm 1503 msec 03| msee 07 msec 105 msec GAN_,SYHI .
1804 1 Polynomial 50,0007 mm 150 3 msec 0> msec 0 msec 103 msec w_m{ -

La configurazione del gateway e il mapping PDO rimangono gli stessi del caso d'uso precedente.
Sincronizzazione tramite trigger 1/0 remoto e MODBUS RTU
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In questa configurazione il Bus Converter genera un segnale di sincronizzazione (trigger di
movimento) per il motore NLi usando |'uscita remota. La modifica dei parametri della tabella di
movimento viene effettuata tramite comunicazione MODBUS RTU. Lo stato e la parola di comando
possono essere letti e scritti tramite comunicazione MODBUS RTU. La posizione corrente pud essere
letta tramite MODBUS RTU.

Progetto di esempio CODESYS con PLC FCT640: :gtw_ethercat:gtw_eth_slave_modbus.zip

Configurazione gateway
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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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