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Les informations contenues dans le présent document sont la propriété de Vizimax Inc. («Vizimax») qui en détient les
droits de propriété intellectuelle. Ces informations de nature confidentielle sont soumises & toutes les lois applicables
protégeant la propriété intellectuelle, les droits d’auteur ainsi que les secrets industriels. Elles sont aussi assujetties aux
termes de tout accord spécifique protégeant les droits de Vizimax dans ces informations. Les informations contenues dans
le document ne peuvent étre publiées, reproduites, transmises ou divulguées en totalité ou en partie, par quelque moyen
que ce soit, sans l'accord écrit expres et préalable de Vizimax. De plus, les informations contenues dans le document ne
peuvent étre utilisées a d'autres fins que celles pour lesquelles elles ont été divulguées.

Vizimax peut détenir des brevets ou des instances de brevets, marques, droits d'auteur ou autres droits de propriété
intellectuelle couvrant les sujets contenus dans le document. La fourniture de ce document ne constitue pas une licence
sur ces brevets, marques de commerce, droits d'auteur ou autre propriété intellectuelle.

Intégrité de l'information

Vizimax considére gque les informations contenues dans ce document sont exactes au moment de sa publication.
Toutefois, ce document peut contenir des erreurs ou omissions. Vizimax n’offre aucune garantie concernant le présent
document ou son contenu. En aucun cas, Vizimax ne peut étre tenu pour responsable de quelconques pertes ou
dommages de toute nature découlant de I'utilisation de ce document ou des informations qu’il contient. De plus, ce
document ou les informations qu'il contient ne peuvent étre considérées comme opposables a Vizimax ou utilisées ou
retenues contre Vizimax. L'information peut étre périodiguement mise a jour ou modifiée sans préavis dans les éditions
ultérieures du document. Si vous découvrez une erreur dans ce document, nous vous prions de la signaler a Vizimax.

Toutes représentations ou déclarations contenues dans ce document concernant les produits Vizimax sont a des fins
informatives seulement et ne constituent pas une garantie, expresse ou implicite, concernant ces produits. La garantie
limitée standard de Vizimax, formulée dans le contrat de vente ou de la confirmation de commande, est la seule garantie
offerte par Vizimax et applicable aux produits.

Toutes les spécifications et conceptions sont sujettes a des changements sans préavis. Vizimax se réserve le droit, a sa
seule discrétion, de modifier ou de remplacer une partie du présent document. Il est de votre responsabilité de vérifier
périodiquement si des mises a jour du document sont disponibles.

Exclusion de garantie

Vizimax, ses fournisseurs et concédants excluent par les présentes toute garantie, expresse ou implicite, y compris, sans
s’y limiter, les garanties d'adéquation a un usage particulier et de non-contrefagon. Ni Vizimax ni ses fournisseurs et
concédants de licence, n’offrent la garantie que les produits Vizimax seront sans erreur, ni que l'accés a des unités
déportées a distance et des équipements qui y sont connectés sera continu ou ininterrompu.
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Limite de responsabilité

Les produits Vizimax sont des dispositifs programmables et paramétrables qui peuvent étre modifiés par tout utilisateur
ayant acces a un logiciel de configuration et qui a regu l'autorisation d'accéder au produit. Vizimax ne peut pas surveiller
les madifications a la configuration de produits Vizimax & moins qu'une entente de service préalable ait été conclue entre
toutes les parties concernées. Vizimax n'a aucun contrdle sur les droits d’acces a des produits Vizimax. Vizimax ne saurait
donc étre tenu pour responsable de la configuration, des automatismes et des actions qui sont programmées dans tout
produit Vizimax une fois qu'il a été livré a I'acheteur ou un tiers. De méme, Vizimax n'est pas responsable de l'usage
particulier des produits Vizimax dans les applications industrielles, commerciales ou autres, et il n'est pas responsable des
éventuels effets nocifs découlant de cette utilisation.

Vous avez la responsabilité de prendre les précautions nécessaires pour vous protéger, protéger vos réseaux
informatiques et tous les équipements qui y sont connectés contre toute action nuisible ou destructrice qui découle d'une
programmation incorrecte des produits Vizimax ou découlant d’une action volontaire ou involontaire d’un utilisateur.
Vizimax décline toute responsabilité pour tout préjudice résultant de l'utilisation de la RightWON.

En aucun cas, Vizimax, ses fournisseurs ou concédants de licence, ne peuvent étre tenus responsable a I'égard de toute
guestion soumise en vertu de tout contrat, de négligence, responsabilité stricte ou autre théorie juridique ou équitable
pour: (i) des dommages spéciaux, directs ou indirects, (ii) le colt des achats ou des produits de substitution ou services,
(iii) I'interruption de service ou la perte ou corruption de données.

Vizimax, ses entrepreneurs, donneurs de licence, ainsi que leurs administrateurs, dirigeants, employés et agents, sont
indemnisés de toute réclamation et frais, y compris les honoraires d'avocats, résultant de votre utilisation ou mauvaise
utilisation des produits Vizimax. Vizimax n'assume aucune responsabilité pour tout dommage, blessure, défaut de
fonctionnement ou retard di a des questions au-dela du contrdle raisonnable de Vizimax.

Ce qui précede ne s'applique pas dans la mesure ou la loi applicable l'interdit.

Marques de commerce

Vizimax, le logo Vizimax, RightWON, WiseWON, SynchroTeq, SynchroTeq+ et les icbnes RightWON sont des marques
de commerce ou des marques déposées de Vizimax Inc. au Canada, aux Etats-Unis ainsi que d'autres juridictions. Toutes
les autres marques de commerce, marques déposées et marques de service sont la propriété de leurs propriétaires
respectifs.

Votre utilisation des produits Vizimax ne vous donne aucun droit ou licence de reproduction ou d’utilisation des marques
de commerce Vizimax ou de ses tierce parties.

Vizimax est un usager licencié des marques de commerce suivantes:

COPALP

1l atvise®

© 2012 Vizimax, Inc. Vizimax ii
Tous droits réservés. WWW.Vizimax.com




Document No. RWM002015-MA-fr RightWON protocole CANbus/CANopen - Manuel - V1.4

ot »

— o —o

Table des matieres

Ll Yo [0 T o o P 1
3 I o T =TT e LU e [ T8 4 =Y o | o PP 1
1.1.1. Documents applicables ... ..o e 1
1.2. Conventions dU AOCUMENT ... ettt e e eran e s e s a e e s rr s anneaneannernnss 1
1.3. DIrectives de SECUNMLE ...ttt e e et e e e aeaens 1
1.3.1. AVEIEISSEMENES N .ottt e et 2
1.3.2. Mises en garde N e 2
Gestion du protocole CANDUS= CANOPEN ...ttt it i et it e et e et e s ate e raneeeanaeeaas 3
2.1. Introduction au protocole CANDUS ...ttt e e e a e aaneeas 3
2 N A "< ¥ ' P 3
2.1.2. Message et identificateur de message (COB-ID) .....coiieiiiiiiiiiii e e 3
2.1.3. Arbitrage du DUS. .. 3
2.1.4. Les NIVEeAUX A€ MISE €N CGBUVI .tiuriitiittintianesastteesnesanesanetansranesnesaresansranerneesnernes 4
2.1.5. Fonctionnalités du protocole CANOPEN ......ciuiiiii i aeaes 4
2.1.6. SUPPOIt des SYSTEMES CANODEN .ttt ittt ittt ettt e e e e teaeraenrraenenernenes 6
2.1.7. Fonctionnement des PDO associés aux entrées/sorties digitales..............ccceevevinnnnne. 6
2.1.8. Fonctionnement des PDO associés aux entrées/sorties analogiques...............cceeveee. 8
2.1.9. Mise a jour des sorties digitales et analogiqUES ........cevvvviiiiiiiiiiiii e 8
2.1.10. Mise a jour des variables a partir des entrées digitales et analogiques.................. 10
2.1.11. Configuration des controleurs CANOPEN ... .iuiii it aeaas 11
2.1.12. Adressage des PDO et assignation de PDO supplémentaire a un nceud................. 11
Intégration du protocole CANbus dans le RIGhtWON .......cciviiiiieiiiiiiiii e e 13
3.1. Configuration des E/S CANOPEN ...ttt et e et e e e aneanenneneas 13
Tutoriel de configuration du CANDUS = CANOPEN ...ttt raeaeeaenes 15
4.1. Créer un nouveau projet RIGhtWON ...t e a e 15
4.2. Ajouter et configurer un lien CANDUS ....oiiiiiiii i e i 15
4.3. Ajouter et paramétrer le pilote du protocole CANDUS .......ccceiiiiiiiiiiiiii e 16
4.3.1. Paramétrage du pilote CANDUS .......iiiiiiiiiii e enens 17
4.4, Insérer et parameétrer [€ port CANDUS .....ivitieiiii e 18
4.5. Créer les TPDO et RPDO pour I'échange des dONNEES .......ovvviviiiiiiiiiiiiiiiieeieaeaenns 19
4.6. Configurer les modes d’échange des PDO ....cuiieiriiiiiiiiiiriiiieeiteineenenerteneiaenensrnenees 21
4.6.1. SOrties digitales ...viieiiii i s 21
4.6.2. SOrties @analogiqUES. . ... ettt et e 22
YR T o <Y T e 11 7=1 = 22
4.6.4. ENErées @nalogigUeS . v uuis ittt et s et et e ettt ans 23
4.7. Création des requétes RTR PEriOIQUES. ....iueiuiiiiiii i e ae e aeeae e 23
4.8. Insérer une variable dans Un PDO ......c.iuiiiiiiiiiiiie e e 24
4.8.1. Associer les variables aux entrées/sorties digitales .......cocvveviiiiiiiiiiiiiiieans 24
4.8.2. Associer les variables aux entrées/sorties analogiques .......c.cccvviiiiiiiiiiiiennenenn. 27
4.9. Créer un Message NMT CANODPEN ..uuiitititititit ettt e et aeaas 29
4.10. Démarrage des nceuds avec un message NMT CANOPEN ....ovivivieiiiiiiieneneaereeneaennnns 30
4.11. Mise en ligne dU ProJet. ... e e 31
4.11.1. Préparation du coupleur CANOPEN ...uuuitititit ittt et e e eneaanans 31
4.11.2. Préparation de I'application du RIGhtWON ........ciiiiiiiiiiii e 31
I G O 1Y o Y= =Y [ T U o o [ 32

© 2012 Vizimax, Inc. Vizimax iii

Tous droits réservés. WWW.Vizimax.com




Document No. RWM002015-MA-fr RightWON protocole CANbus/CANopen - Manuel - V1.4

4.11.4. Mettre le projet €n ligne ... 33
4.11.5. Fonctionnement de I'exemple CANDUS.......coiiiiiiiiiiiiii e 33
4.11.6. SOrtir du mMoOde BN JIgNE ..ot e e 34
Gestion avancée du protoCole CANOPEN . ... it e e e e aeeeas 35
5.1. Gestion du dictionNaire (SDO) ..ttt i 35
5.1.1. Définition des messages SDO dans le pilote CANDUS ........cooiiiiiiiiiiiiiiiiiieiieee e, 36
5.2. Exemple d’utilisation des requétes SDO pour l'initialisation.......ccveviiiiiiiiiiiiiiii e, 39
5.2.1. Configuration du CANOPEN .. ...ei ettt e et e e sae e e aneaneanans 39
5.2.2. Programme de démarrage (PSTartup) ...ccoviiiiiiiiiiii i 40
5.2.3. Programme de gestion du CANODEN ...ttt i i i e e e aaees 40
5.3. Ajout de PDO supplémentaire a la configuration CANOPEN .......cceiviiiiiiiiiiiiiiieieieeaeaens 42
5.3.1. Commandes SDO de lecture/écriture des entrées/sorties.....cc.vveiiiiiriiiiiiiiiineiininns 42
5.3.2. Registres de mapping des PDO .....ccuiiiiiiuiiiiiiiii i sanssiessssaassanssnnaanesnnsns 42
5.3.3. Assignation d’un identificateur @ Un PDO .....cciviiiiiiiiiiiiiiiieeierene e e e e eene 43
5.3.4. Séquence de définition et d’assignation d’un PDO......ivieiiiiiiiiiiiieie i reneeaenens 44
5.4. Description du projet CAN_PDO _EXampPle ..cuiiiiiiiiiiiiiiiiisirsirs s s saesee s 45
5.4.1. Configuration du CANOPEN ......eiii et e et e e e e e e aneaneeans 45
T 30 7= 1o V1 o o T3S 45
5.4.3. Programme de démarrage (PStartup) ...c.eeeererereieiiiiiiiiiiiieierene s s e eeenes 45
S 3 A > {=Tol = w =Y e [T olo] . 0 1 = i Lo [T PP 46
5.4.5. Programme de gestion du CANODEN ..ottt i i e e e e enaes 53
5.5. Utilisation des fonctions CANSNDMSG et CANRCVMSG.....cciiiiiiiiiiiiiiii i s s nneeeas 56
© 2012 Vizimax, Inc. Vizimax iv

Tous droits réservés. WWW.Vizimax.com




Document No. RWM002015-MA-fr RightWON protocole CANbus/CANopen - Manuel - V1.4
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Date Commentaires Auteur
(aa-mm-jj)
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commandes.

Applicabilité de la documentation

La présente documentation est applicable aux versions logicielles suivantes du RightWON
Configuration Suite :

Version de la Version du Commentaires
documentation | produit
V1.0 et plus 1.7 et plus

S’appligue a la version 1.7 et plus du logiciel RightWON N

Note importante A

Il est recommandé aux utilisateurs de systémes CANopen de passer a la version 1.7 ou plus

récente du logiciel embarqué du RightWON car les problémes suivants ont été détectés dans les
versions antérieures :

e Lorsque plusieurs requétes de lecture des données analogiques TPD02 a TPD04 sont
lancées simultanément, les variables ne sont pas toujours rafraichies correctement. Les
requétes de lecture périodique ou sur demande doivent étre décalées;

e Les requétes d’écriture comportant 4 octets (SDO) ne sont pas exécutées correctement.
Les commandes touchant l'initialisation des modules, I'assignation et le mapping des PDO
pourraient ne pas fonctionner correctement.

© 2012 Vizimax, Inc. Vizimax v,
Tous droits réservés. WWW.Vizimax.com




Document No. RWM002015-MA-fr RightWON protocole CANbus/CANopen - Manuel - V1.4

«t »

— o —o
Introduction

Nous vous remercions pour la confiance que vous nous témoignez, et vous félicitons d’avoir
choisi le systeme RightWON de Vizimax ! Pour votre satisfaction et la réussite de vos projets, le
systeme RightWON a été concgu et fabriqué selon les plus hauts standards de qualité et de
performance de l'industrie.

1.1. Portée du document

Ce document décrit I'intégration du protocole de communication CANbus/CANopen dans un
systeme RightWON a I'aide du logiciel RightWON Configuration Suite.

1.1.1. Documents applicables

Pour approfondir les informations fournies dans ce document, le lecteur pourra se reporter aux
manuels spécialisés suivants :

Références Liste de documents

RWM000010-MA RightWON Configuration Suite - Manuel
RWMO000011-MA RightWON Configuration Suite - Guide d‘installation
RWM000020-MA RightWON - Guide d’opération

RWMO000050-MA RightWON Satellite — Manuel de I'utilisateur
RWMO000080-MA RightWON Configuration Suite - Guide d’application

1.2. Conventions du document
Pour faciliter la lecture du document, les conventions suivantes sont utilisées :

¢ les commandes et items de menus/dialogues (Options/parametres avancé...) et
boutons OK sont en caractéres gras;

¢ les noms définis par les intégrateurs sont en caractéres italiques;

¢ les entités spécifiques des applications telles que Secteur, Tag, Catégorie débutent par
une lettre Majuscule;

e les hyperliens sont en couleur bleue;

¢ le symbole A\ est utilisé pour attirer I'attention du lecteur.

1.3. Directives de sécurité

Dans le but d’assurer la sécurité des personnes et des biens, et de prévenir les risques
d’accident, observez attentivement les avertissements et mises en garde inscrites sur les
produits, manuels et emballages des produits RightWON.

Dans le but d’assurer un fonctionnement correct du produit RightWON, lisez ce manuel en
totalité avant de procéder aux autres étapes d’apprentissage, d’installation du matériel, de
configuration ou d’opération. Assurez-vous de comprendre le produit et les informations
contenues dans ce manuel. Pour aller plus loin ou pour bénéficier d’'une assistance de Vizimax,
écrivez a nos ingénieurs d’'applications ou a notre support technique a I'adresse
support@vizimax.com (certains frais et conditions peuvent s’appliquer en fonction de la nature
des services attendus).

© 2012 Vizimax, Inc. Vizimax 1
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1.3.1. Avertissements AN

Les produits RightWON ne sont pas congus pour des applications de gestion de la sécurité ou
comme dispositifs de sécurité. Une utilisation inadéquate des produits peut engendrer des
situations critiques entrainant des dommages aux personnes, aux biens et équipements, des
défauts de réseaux informatiques, des pertes de données, des chocs électriques, des blessures
sérieuses et méme la mort. Afin de prévenir I'apparition de tels évenements :

e Prendre toutes les mesures nécessaires pour assurer la sécurité de vos systémes en
utilisant des équipements appropriés rencontrant les caractéristiques requises par
I'application. Ceci vous aidera a préserver l'intégrité de vos systemes en cas de défaut
de fonctionnement ou d’autres facteurs externes.

e Pour prévenir les risques d’explosion, ne pas utiliser les produits RightWON dans les
environnements explosifs sans prendre les mesures appropriées définies par les normes
et reglements en vigueur obtenus aupres des autorités locales compétentes.

e Pour prévenir les dommages au matériel électronique, ne pas exposer le produit a une
flamme directe et ne soumettez pas le produit a des contraintes environnementales
dépassant les spécifications.

e Les piles peuvent exploser si elles ne sont pas manipulées avec soin. Ne pas les
recharger, désassembler ou les jeter au feu. Nous vous recommandons de recycler ces
éléments en les mettant a la disposition des réseaux de collecte appropriés.

1.3.2. Mises en garde N

e Assurez vous que les produits RightWON sont gérés par du personnel qualifié qui a été
adéquatement formé pour l'installer, le configurer ou le dépanner.

o Veillez a toujours configurer et exploiter les produits de fagon a ne pas excéder les
caractéristiques techniques et critéres d’opération recommandés par Vizimax, énoncés
dans ce manuel et dans les autres documents de spécification disponibles.

o Utilisez des dispositifs d’'urgence externes et homologués incluant sans s’y limiter :
arréts d’urgence, signalisations d’urgence, circuits de verrouillage et de sécurité.

e Attachez et verrouillez les cables et connecteurs débrochables. Des connecteurs mal
raccordés peuvent générer de la surchauffe et prendre feu.

e Protégez toutes les alimentations électriques et branchez un conducteur de mise a la
terre sur I’équipement en utilisant une connexion appropriée. Un défaut de protection
et/ou de mise a la terre de I’équipement peut causer des chocs électriques mortels.

e Prenez toutes les précautions utiles pour empécher les matieres étrangéres de pénétrer
a l'intérieur du produit (liquides, matériel inflammable, objets métalliques, etc.).

e Mettez I'équipement hors tension et déconnectez toutes les sources d’alimentation avant
d’entreprendre quelques travaux que ce soit sur I'équipement.

ata
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Gestion du protocole CANbus- CANopen

Le CANbus est un bus utilisé pour échanger des données de facon fiable entre des partenaires
sur un lien de communication série. Les sujets suivants sont traités dans ce document :

1- Introduction au protocole CANbus, définissant un nceud, un message CAN, |'arbitrage du
bus, les niveaux de mise en ceuvre et intégration du protocole CANopen dans le CANbus.

2- Intégration du protocole CANbus dans le RightWON, décrivant les interrelations entre
I'applicatif PLC IEC 61131-3, le gestionnaire de bus de terrain, le lien du gestionnaire
réseau et le matériel.

3- Tutoriel de configuration du CANbus, décrivant les parameétres de configuration et les
étapes de réalisation d’une application CANbus.

4- Gestion avancée du protocole CANopen, décrivant la gestion et I'utilisation du
dictionnaire (SDO) pour configurer les modules d’entrée/sorties, I'ajout de PDO
supplémentaire a la configuration CANopen, la description de I'exemple
CAN_PDO_exemple.

2.1. Introduction au protocole CANbus

Le CANbus est un protocole de communication série supportant efficacement le contréle en
temps réel de systémes distribués. Le protocole permet aux sous-systémes raccordés au bus
d’échanger les données a tour de role. Le bus consiste en un simple canal bidirectionnel qui
transporte les messages. Cela élimine le besoin d’utiliser une connexion point-a-point pour
chaque sous-systéme.

2.1.1. Noeud

Un nceud est un périphérigue relié au réseau et capable de communiquer selon le protocole
CANbus. Des nceuds peuvent étre ajoutés dans un réseau fonctionnel sans nécessiter de
modifications aux nceuds existants.

2.1.2. Message et identificateur de message (COB-ID)

L'information est véhiculée sur le bus a I'aide d'un message (trame de bits) de format défini,
mais de longueur variable et limitée. Chaque message a un identificateur de message unique
qui définit la priorité et son contenu (COB-ID : Communication Object Identifier). Ainsi tous les
nceuds d’un bus regoivent le message, et chacun est capable d’interpréter s'il lui est destiné.

L'identificateur de message est unique dans I'ensemble du réseau puisque plusieurs systémes
entrent en concurrence pour l'accés au bus. Chaque trame débute par l'identifiant de message
COB-ID pour permettre l'arbitrage du bus.

2.1.3. Arbitrage du bus

Deés que le bus est libre, n‘importe quel nceud relié au réseau peut émettre un nouveau
message. Lorsque plusieurs nceuds émettent un message simultanément il y a contention et
corruption des données. Les systémes qui émettent des messages font la résolution de la
contention par un systéme d’arbitrage basé sur la priorité contenue dans l'identificateur de
message. Lorsqu’une contention est observée sur le bus, les stations les moins prioritaires
cessent alors d’émettre. Les messages seront retransmis par les stations lorsque le bus sera a
nouveau libre.

© 2012 Vizimax, Inc. Vizimax 3
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2.1.4. Les niveaux de mise en ccuvre

Le RightWON supporte les spécifications CAN 2.0 A et CAN 2.0 B de I'organisme CAN in
Automation (www.can-cia.org). Les implémentations CAN congues conformément a la
spécification CAN 2.0 A ou CAN 2.0 B peuvent communiquer entre elles tant qu'elles ne font pas
l'usage du format étendu.

Pour plus de détails, vous pouvez aussi consulter le site
http://fr.wikipedia.org/wiki/Controller_area_network.

2.1.5. Fonctionnalités du protocole CANopen

Dans le RightWON, le pilote CANbus est utilisé pour gérer les sous-systemes CANopen. Le
CANopen est un protocole d‘application de couche supérieure au protocole CANbus. Le CANopen
s’occupe de traiter des détails et des fonctions spécifiques a I'implémentation du CAN. Il offre
différents moyens pour accéder aux données du dictionnaire d’objet : Service Data Object et
Process Data Object.

L'organisme CAN in Automation (www.can-cia.org) fournit des informations supplémentaires sur
le protocole CANopen. De plus, le document suivant constitue une excellente référence pour la
compréhension du protocole :

www.nikhef.nl/pub/departments/ct/po/doc/CANopen30.pdf

2.1.5.1. Dictionnaire d'objet (OD)

Un dictionnaire d'objet définit, pour chacune des entrées/sorties d'un noeud, l'information sur le
format de la donnée ainsi que sur le moyen d'y accéder. On accéde a une entrée du dictionnaire
en définissant son index unique et son sous-index [index, sous index].

2.1.5.2. Service Data Object (SDO)

Le SDO permet I'accés aux parametres des entrées/sorties d'un noeud inscrit dans le
dictionnaire d'objet. L'esclave CANopen répond en envoyant les paramétres de la donnée ou en
confirmant I"écriture dans I'OD. Les requétes envoyées ont un identifiant avec une priorité plus
basse que les messages de données recus des nceuds.

2.1.5.3. Process Data Object (PDO)

Le PDO sert au transfert des données temps réel telles que les informations de contréle et de
statut d'un module d’E/S. Le PDO accede a la valeur de la donnée dans I'OD en définissant son
[index, sous index]. La requéte se fait au travers d'un message qui est recu par I'ensemble des
nceuds présents sur le bus (RPDO). Ceci permet a I'ensemble des nosuds du bus de lire au
méme instant la donnée demandée. Les noeuds dont le message concerne transmettent
I'information demandée (TPDO) sur le bus pour étre recue par le maitre du réseau.

Un PDO permet de mettre un ou plusieurs champs de I'OD dans un méme message court. Un
PDO contient de 0 a 8 octets de données. Par exemple, un PDO peut transférer au maximum 64
données binaires ou 4 données analogiques de 2 octets.

2.1.5.4. Message NMT CANopen

Les messages NMT sont utilisés pour envoyer des commandes de changement de I'état des
nceuds (ex. : démarrer ou arréter des nosuds). Les commandes peuvent étre envoyées sur un
nceud ou sur tous les nceuds du bus. Tous les esclaves CANopen évaluent les commandes NMT
entrantes, mais seulement un maitre NMT est actif et peut envoyer des commandes NMT.
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Quatre états sont possibles pour un nceud :

Démarré: Les nceuds envoient un message Boot-up au maitre du réseau pour lui indiquer
que les appareils ont été enregistrés et qu'ils sont préts a opérer. Le nceud entre ensuite
automatiquement dans le mode préopérationnel.
Préopérationnel : Dans cet état, seulement les messages SDO, les messages de contréle
d’erreur et les commandes NMT sont permis.
Opérationnel: Tous les types de messages sont permis (NMT, SDO, PDO, contréle
d’erreur).
Arrété : Seule la communication par commande NMT est permise entre le noeud et le
maitre du réseau. Il permet aussi la surveillance des nceuds.

Alimentation

}

Démarré ‘

4

4‘ Pré-opé:*ationnel sz?’
R
v \

Arrété

|

Opérationnel [:i

4

Les commandes NMT suivantes sont disponibles pour changer d'état :

1- Démarrer : Initialiser un ou des nceuds.

2- Préopérationnel : Le(s) nceud(s) entre dans |'état préopérationnel.

3- Arréter : Arréter la communication entre le(s) nceud(s) et le maitre du réseau.

4- Reset : Réinitialiser les parameétres du (des) noeud(s) dans I’OD a leurs valeurs par

défaut.

Voir la section « Créer un message NMT CANopen » pour plus de détails.

2.1.5.5. Controle d’erreurs

Le controle d’erreurs permet au maitre d’évaluer si les esclaves CANopen fonctionnent
correctement sur le réseau. Deux types de controle d’erreurs existent : « Heartbeat » et
surveillance du noeud.

«Heartbeat» : L'esclave CANopen transmet périodiquement un message signalant sa
présence et son état « Hearbeat ») au maitre du réseau. La période de temps est
configurée dans I'OD et le maitre doit recevoir au moins un message «Hearbeat» durant
cette période. Le maitre évalue ensuite si le nceud fonctionne correctement et s'il est
dans le bon état du réseau.

Surveillance du nceud: La surveillance du nceud (« Node Guarding ») permet de
vérifier si le nceud fonctionne toujours dans le bon état du réseau ou non. Le maitre
demande a l'esclave CANopen un message de contr6le d’erreur via une trame CAN a
distance (« Remote Transmit Request »). L’esclave répond avec une trame de donnée
CAN qui contient son état NMT actuel.

ata
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2.1.6. Support des systémes CANopen

Le RightWON supporte la majorité des contréleurs CANopen offerts par les manufacturiers de
systémes d’entrées/sorties, soit entre autres :

e Phoenix Contact CANopen Bus Terminal, IL CAN BK-TC-PAC (32 x TPDO, 32xRPDO)

e Wago CANopen Fieldbus Coupler, 750-307 (5 x RPDO, 5 x TPDO) et 750-337 (32xTPDO
et 32 x RPDO)

e Wieland Bus coupler unit RICOS TP BC-CANOPEN, 83.039.0120.0 (5 x RPDO, 5 x TPDO)
e Plusieurs autres produits.

Les controleurs CANopen conformes a la spécification DS401 supportent par défaut (sans
aucune configuration) 4 PDO pour les entrées vers le RightWON (TPDO1 a TPDO4) et 4 PDO en
sortie du RightWON (RPDO1 a RPDO4), chacun comportant un maximum de 8 octets. Ces PDO
sont utilisés pour le transport des données entre le RightWON et les entrées/sorties. Le TPDO1
est automatiquement assigné aux 64 premieres entrées numériques trouvées a droite du
contréleur alors que le RPDO1 est automatiquement assigné aux 64 premieres sorties
numériques. Les TPDO2 a TPDO4 sont assignés aux premiéres entrées analogiques (12 entrées,
soit 4 par bloc) alors que les RPDO2 a RPDO4 sont assignées aux 12 premieres sorties
analogiques. Il est a noter que la notion de transmission (TPDO) et de réception (RPDO) est vue
du coupleur CANbus relié au RightWON.

PDO Identificateur | Utilisation

(hexadécimal)
TPDO1 181 Max. 64 entrées digitales
TPDO2 281 Max. 4 entrées (1-4) analogiques 16 bits
TPDO3 381 Max. 4 entrées (5-8) analogiques 16 bits
TPDO4 481 Max. 4 entrées (9-12) analogiques 16 bits
RPDO1 201 Max. 64 sorties digitales
RPDO2 301 Max. 4 sorties (1-4) analogiques 16 bits
RPDO3 401 Max. 4 sorties (5-8) analogiques 16 bits
RPDO4 501 Max. 4 sorties (9-12) analogiques 16 bits

Pour plus de détails, se référer a la section «Adressage des PDO et assignation de PDO
supplémentaire».

2.1.7. Fonctionnement des PDO associés aux entrées/sorties digitales

La figure suivante illustre le mapping du RPDO1 associé aux sorties numériques d’un nceud
CANopen. Puisque le RPDO contient 8 octets, il peut étre associé a un maximum de 64 variables
booléennes. Lors de la configuration automatique d’un nceud, les sorties sont assignées dans
I'ordre ou elles sont retrouvées a droite du coupleur CANopen. L'assignation débute par le bit 0
a l'octet (0) jusqu’au bit 7. Lorsque plus de 8 sorties numériques sont retrouvées, elles sont
assignées aux octets suivants jusqu’a ce que le bloc soit plein.

© 2012 Vizimax, Inc. Vizimax 6
Tous droits réservés. WWW.Vizimax.com




Document No. RWM002015-MA-fr RightWON protocole CANbus/CANopen - Manuel - V1.4

RPDO1 Bit
Digital Outputs I
l7]6]5[4[3[]2]1]o0]
Output module position
closest to the CANOpen
I/0 coupler ou | oud 8
2 «—Offset
3
4
5
Output module position Outoa 6
farthest from CANOpen outl boigtaIOutoL 7 .
1/0 coupler Out2 bDigitalOout02 Byte in
messsage

Out64 bDigitalOut64

La figure suivante illustre le mapping des variables booléennes bDigitalOut%% aux 16
premieres sorties du RPD01 possédant le COB-ID égal a 201. Le bit correspondant du RPDO est
désigné par l'index offset.bit.

E* 201 (4] - Digital out ta Made 1 - RPDO1
0.0: bDigitalOutOn
0.1: bDigital0 w02
0.2 bDigitalOut03
0.3 bDigital0 w04
0 4: bDigitalOut05
0.5 bDigitalOut0s
0.6 bDigitalOwtdy?
0.7: bDigitalOut02
1.0: bDigitalOut03
1.1: bDigitalOut10
1.2: bDigitalOut11
1.3 bDigitalOut1 2
1.4: bDigitalOut13
1.5: bDigitalOut14
1.6: bDigitaldut15
1.7: bDigitalOut16

f0000CcO0O0C0OOCODODOD

Par exemple, la variable bDigitalOut11 est associée a l'offset 1, bit 2 (1.2) du RPDO1.

—Wariable

Symbal: IbDigitalDut‘l‘l |

%' [ata exchange

Offzet: |1 Size: I Bit j
Bit: |2 Farmat: IBit j
[ Big endian
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Il est a noter que le mapping des entrées numériques se fait de la méme fagon que celui des
sorties numériques, a I’'exception gqu’elles sont assignées a TPDO1 plut6ét qu’a RPDO1.

2.1.8. Fonctionnement des PDO associés aux entrées/sorties analogiques

La figure suivante illustre le mapping du TPDO2 associé aux entrées analogiques d'un nosud
CANopen. Puisque le TPDO contient 8 octets, il peut étre associé a un maximum de 4 variables
entieres. Lors de la configuration automatique d’un noeud, les entrées analogiques de 12 ou 16
bits sont assignées dans I'ordre ol elles sont retrouvées a droite du coupleur CANopen.
L'assignation débute par les octets 0 et 1 (offset 0) puis se poursuit avec les offset 2, 4 et 6
jusqu’a ce que le bloc soit plein. Les entrées analogiques suivantes s’il y a lieu sont
automatiquement assignées aux TPD03 et TPDO04.

TPDO2 Bit
Analog Inputs (must be 0)

Output module position | 7 | 6 | 5 | 4 | 3 | 2 | 1 | 0 |
closest to the CANOpen
1/0 coupler 0
iAnalogin01 1
; 2 -—
iAnalogin02 3 Offset
. 4
iAnalogIn03 5
Output module position 6
farthest from CANOpen iAnalogin04 7
I/O coupler _
Byte in
messsage

La figure suivante illustre 4 variables (nombres réels) assignées aux 4 premieres entrées

analogiques du coupleur CANbus du nosud 1 (TPDO2). Méme si les données du TPDO sont
réparties en 4 entiers signés de 16 bits, les variables de n‘importe quel type peuvent étre
rattachées aux PDO car le pilote CANbus fait la conversion des données.

B4 231 (3] - Analog in 1-4 from Mode 1 TRDO 2
3 O rAnaloglnl
O 2 naloglng
3 4 rbnalognd
3@ B i¥naloglngd

De plus, le pilote supporte la mise a I'échelle des données. Dans I'exemple suivant, une entrée
analogique provenant d’'un module Phoenix Contact IB IL Al 2/SF fait une conversion 4-20mA a
un compte brut variant entre 0 @ 30000 (Signal Min et Max). La variable associée a |'entrée
variera entre 0 et 100.00 (Range).

Range IEI Range |1 00.00
IEIi Signal Max: IW

Signal Min:

2.1.9. Mise a jour des sorties digitales et analogiques
Le RightWON supporte 3 méthodes pour la mise a jour des sorties digitales et analogiques:

1- Changement de valeur
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2- Envoi périodique

3- Envoi sur demande

2.1.9.1. Mise a jour par changement de valeur

Dans ce mode de fonctionnement, le RPDO en
entier est envoyé par le RightWON au
coupleur CANopen lors du changement de
I'une ou l'autre des variables assignées au
RPDO. Dans le but d’empécher la congestion
du CANbus par des changements trop
rapprochés, la période minimale définit une
attente en milliseconde avant I'envoi du bloc
lors du changement d’une valeur. La période
maximale force un rafraichissement périodique
des sorties méme s'il n'y a pas de changement
de valeur. Cette méthode de mise a jour est
couramment utilisée pour les sorties digitales.

2.1.9.2. Mise a jour périodique

Dans ce mode de fonctionnement, le RPDO en
entier est envoyé par le RightWON au
coupleur CANopen selon la période spécifiée.
C’est le mode de fonctionnement le plus
couramment utilisé pour faire la mise a jour
de sorties analogiques.

2.1.9.3. Mise a jour sur demande

x|

Dregcription: IDigitaI out to Mode 1 - RPDO1

ok I

Cancel |

—Meszage

1D 201 I~ RTR

Length: |4_ [bytes)

— Mode

" Received

 Sent periodically

7 Sent on request [one shat)
@ Sent on change of data

ik period: I'I na [mz]
tax period: IBUUUU [mz]

 Initial data [hexadecimal)

Xl

D escription: IAnang to Mode 1 RPDO2

oK I

Cancel |

—Meszage

1D: 3am [~ RTR

Length: IS_ [bytes]

 Mode

" Received

i Sent periodicaly
 Sent on request [one shot)
" Sent on change of data

Min period: (10001 [nz]

I ax period: ID [rns]

r~ Initial data [hexadecimal]

Dans ce mode de fonctionnement, le RPDO en entier est envoyé par le RightWON lorsque la
requéte associée devient active. Le pilote remet la requéte a 0 une fois traitée. Cette requéte
est associée au bloc de données en la configurant a un échange de diagnostic/controle plutét

gu’un échange de données.

ata
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x

~Warniable

(LSl A nalog bo Made 1 RPDO3

[ Message Symbal;

1D: 4m [~ RTR
L IB_ (byies) " Data exchange

~ Mode Offget: ID_ Size: Bit -
" Recsived Bit: ID_ Format:  |Eit ¥

 Sent periodically

& Sent on request [one shat) I Bigjendian

 Sent on change of data

Min period: IEI [ms] & Diagnostic / Contral

I aw period: IEI [mnz) Info: ISend meszage [command) j

B+ 401 [2) - Analog to Mode 1 RPOO2
& O rénalogOut0d
& 2 rhnaloglutds
2 4 ranalogOutis
2 E rénalogOutd?
O bSendRPDOZ

Fange Range

Signal Min: Signal Mawx

[ Ree [
[ seawac]

2.1.10. Mise a jour des variables a partir des entrées digitales et analogiques

Le RightWON supporte 3 méthodes pour la mise a jour des variables a partir des entrées
digitales et analogiques :

1- Par événement
2- Par requéte RTR
3- Par requéte SYNC

2.1.10.1. Mise a jour par événement

La mise & jour par événement est la méthode par défaut utilisée pour les entrées numériques. A
chaque fois que le coupleur CANopen détecte un changement sur une des entrées associées au
TPDO1, le bloc est envoyé au controleur CAN. Il est a noter qu’un nombre important
d’événements peut surcharger le bus de communication.

Le mode de fonctionnement par événement est configurable bit a bit pour chacune des entrées
digitales du systéme. De plus, le mode de fonctionnement par événements peut aussi étre
utilisé pour les entrées analogiques en définissant des bandes mortes et/ou des limites. La
configuration de ces modes de fonctionnement nécessite une programmation avancée en
utilisant des requétes SDO ou en réalisant un paramétrage a l'aide d’un configurateur CANopen
(voir la section « Configuration des contréleurs CANopen »).

2.1.10.2. Mise a jour par requéte RTR

La mise a jour par requéte RTR (Remote Transmission Request) est la méthode la plus utilisée
pour lire les entrées analogiques. Il s'agit d'une requéte d’interrogation générée par le
RightWON au coupleur CANopen afin que celui-ci envoie le TPDO correspondant. Il s’agit en
quelque sorte d’une requéte de polling. Tout comme la mise a jour des sorties, cette requéte
peut étre configurée comme un envoi périodique ou sur demande.

ata
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x|
= (] I
B 281 (0] - Send RTR Mode 1 - TRDOZ DI=Eledelilalyll S =nd BTH Mode 1 - TPDOZ
B EJ4 281 (4] - Read TPDOZ an Made 1 Cancel _|
E & [ rdnalogind —Meszage
m 3 Z hnalogind 1o 201 [~ RTE
& bRecFlagl
@ Length: IU_ [bytes]
&2
— —Mode
+
: [}\) " Received
' Sent periodically
£~ Sent on request [one shot]
— " Sent on change of data

Min periad: 1000 [ms)

b aw period: IEI [mg)

r— Initial data [hexadecimal]

2.1.10.3. Mise a jour par requéte SYNC

La mise a jour par requéte SYNC permet I'envoi des données en synchronisation avec ce
message initié par le RightWON. Un seul message SYNC peut engendrer I’'envoi automatique et
séquentiel de tous les objets TPDO par le coupleur ou I’échantillonnage simultané des entrées.
La configuration de ce mode de fonctionnement nécessite une programmation avancée en
utilisant des requétes SDO ou en réalisant un paramétrage a I'laide d'un configurateur CANopen
(voir la section « Configuration des contréleurs CANopen »).

2.1.11. Configuration des contrdoleurs CANopen

Les configurations d’entrées/sorties étendues qui dépassent 64 entrées numériques (TPDO1), 64
sorties numériques (RPDO1), 12 entrées analogiques (TPDO2 a TPDO4) ou 12 sorties
analogiques (RPDO2 a RPD0O4) nécessitent la configuration du contr6leur CANopen. Ce
paramétrage permet de faire I'assignation des modules d’entrée/sorties aux PDO. Plusieurs
logiciels de configuration CANopen sont disponibles auprés des fournisseurs de matériel
d’entrées/sorties. Cependant, certains éditeurs spécialisés offrent des logiciels de configuration
et de vérification CANopen. A cet effet, les logiciels CANopen Configuration Studio
(http://www.ixxat.com/canopen_configurationstudio_en.html) et CANopen Magic Pro
(http://www.canopenmagic.com/peak/professional.htm) constituent des excellents outils de
travail.

2.1.12. Adressage des PDO et assighation de PDO supplémentaire a un nceud

Selon le protocole CANopen et la spécification DS401, I'identificateur de message COB-ID
contient 4 bits de codes de fonction pour désigner les types d'objet (NMT, TPDO1, RPDO3,
TSDO, etc.) et 7 bits d’adresse pour désigner un noeud. L'adresse 0 désigne tous les nceuds.

L'identificateur des PDO est composé de I'adresse de base additionnée a I'adresse du nceud. Les
adresses de base des PDO du noeud 1 sont illustrées dans le tableau suivant. Selon ce tableau,
le TPDO1 du noeud 3 sera donc égal a 183 et le RPDO4 du neceud 5 sera égal a 505.
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PDO Identificateur | Utilisation

(hexadécimal)
TPDO1 181 Max. 64 entrées digitales
TPDO2 281 Max. 4 entrées (1-4) analogiques 16 bits
TPDO3 381 Max. 4 entrées (5-8) analogiques 16 bits
TPDO4 481 Max. 4 entrées (9-12) analogiques 16 bits
RPDO1 201 Max. 64 sorties digitales
RPDO2 301 Max. 4 sorties (1-4) analogiques 16 bits
RPDO3 401 Max. 4 sorties (5-8) analogiques 16 bits
RPDO4 501 Max. 4 sorties (9-12) analogiques 16 bits

Le protocole de base définit uniquement les PDO 1 a 4 pour désigner les objets de données. Par
conséquent, les données supplémentaires doivent étre assignées par le configurateur CANopen
a des identificateurs non utilisés sur le réseau (par exemple les PDO d’un autre nceud non
installé). Voici un exemple d’assignation de PDO supplémentaire pour le noeud 1 en utilisant les
PDO non installés du noeud 2 :

PDO Identificateur | Utilisation

(hexadécimal)
TPDO5 182 Max. 64 entrées digitales
TPDO6 282 Max. 4 entrées (1-4) analogiques 16 bits
TPDO7 382 Max. 4 entrées (5-8) analogiques 16 bits
TPDOS8 482 Max. 4 entrées (9-12) analogiques 16 bits
RPDO5 202 Max. 64 sorties digitales
RPDO6 302 Max. 4 sorties (1-4) analogiques 16 bits
RPDO7 402 Max. 4 sorties (5-8) analogiques 16 bits
RPDOS8 502 Max. 4 sorties (9-12) analogiques 16 bits

La section « Ajout de PDO supplémentaire a la configuration CANopen » décrit comment
configurer des PDO pour étre ajoutés a un noeud (coupleur CANopen).
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Intégration du protocole CANbus dans le RightWON

Chaque unité RightWON CPU (RWU 010000) comporte un port CANbus. Le mode de
fonctionnement du CANbus est illustré dans une application typique a la figure suivante. Toutes
les données véhiculées par le protocole CANbus se traduisent par variables dans I'applicatif PLC
IEC 61131-3. Ainsi, les protocoles sont gérés a partir du gestionnaire de bus de terrain sous la
supervision de programmes d’automatisation PLC. Le gestionnaire de bus de terrain échange les
variables entre le pilote CANbus et I'applicatif PLC.

Analog
inputs

Binary Control
inputs outputs

(-7 cTr{vTAJ; e ~ — " 3¢~ I
I I I { local Os 9 :
I FLC IEC 811212 | I ' FLC IEC 811213

| Application | | \ Application : I
| [1IECE1850 Server Stack & |  DNP3 Master Stack % | | ONP3 Stave Stack & | Modbus/CANbus & |
|‘| Link i Ligk *|) I Lipk = Link ¥ :
: MHardwaro P Hardware Pl : Hara}.‘m I Hardwaro P I
I I I Save l

Master 4
R — S R p— — Vo — e— — ———— — v — — —
Physical media

Binary INpULS i
Analog CPUTS comi y
Countons e 2
Contol UipuULs wa—
ANDiog OUIPULS if—

Les unités RightWON supportent le protocole CANopen par le pilote CANbus paramétré avec le
configurateur Drivers E/S #. Le lien logique entre le port physique offert par la configuration

matérielle du RightWONE et le pilote est géré par le lien de communication CANbus. Ce dernier
est paramétré par le gestionnaire de Liens dans le Configurateur réseaus@.

3.1. Configuration des E/S CANopen

Les variables binaires et analogiques du RightWON contiennent les données a échanger avec les
modules d‘un nceud CANbus. Par I'entremise de la configuration du pilote CANbus, les variables
sont assignées aux RPDO et TPDO.

Par ordre hiérarchique, I'intégrateur doit définir :
1- Le lien de communication CANbus avec le gestionnaire réseau.

2- La configuration CANbus qui intégre le pilote CANbus a I'application chargée dans le
RightWON.
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3- Le port CANbus utilisé pour établir la communication avec les dispositifs raccordés au
RightWON. C’est a ce niveau qu’est défini le débit du réseau.

4- Les requétes d'échange de données, de commandes et de contrble avec les noeuds

5- S’il y a lieu, les variables associées aux échanges de données et de contrdle a plus bas
niveau.

CAN bus
a5 Port [125Kbs) CAN-1.Cann-1 - B CPU CANbus

i 000 (2] - CAMopen MMT - Start - All nodes
¢ 000 (2] - MMT command - Reset all nodes
E» 181 (0] - Poll node 1 for TROO
B4 131 (8] - CAMopen Slave 1 - TPDOT

0.0 bDigital nput0l

0.1: bDigital npotd2

0.2 bDigitall nput02

0.3 bDigital nputod

0.4: bDigitall nput05

0.5: bDigitallnputls

0.6: bDigitall nputd?

0.7 bDigitall nput0s

C0oO000OCOD

Consulter la section « Tutoriel de configuration du protocole CANbus » pour la mise en ceuvre du
CANbus/CANopen.
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Tutoriel de configuration du CANbus - CANopen

Pour configurer le CANbus, vous devez exécuter les étapes suivantes :

1-

Créer un nouveau projet RightWON

Ajouter et configurer un lien CANbus dans le configurateur réseau.
Ajouter le pilote du protocole CANbus a la configuration du RightWON.
Insérer et configurer un port.

Créer les TPDO et RPDO pour I'échange des données entre le RightWON et le coupleur
CANopen

Configurer le mode d'échange des PDO entre le RightWON et le coupleur CANopen
Créer les requétes RTR périodiques pour rapatrier les entrées analogiques et numériques
Insérer les variables dans les PDO

Insérer et configurer un message NMT CANopen.

10-Démarrer les nceuds par le programme pStartup

Le projet CAN_Tutorial contient le programme réalisé en fonction d’un coupleur CANopen
comportant 16 entrées/sorties digitales et 4 entrées/sorties analogiques.

4.1. Créer un nouveau projet RightWON

Pour créer un nouveau projet RightWON, veuillez vous référer au manuel « RWM000080-MA-fr,
RightWON Configuration Suite - Guide d’application ». Le projet RightWON doit comporter au
minimum la configuration RightWON dans le configurateur de bus de terrain.

4.2. Ajouter et configurer un lien CANbus

Afin de pouvoir utiliser les modules E/S CANopen, il faut ajouter un lien CANbus pour coupler le
matériel et le pilote CANbus.

Consulter le manuel « RWM000010-MA-fr, RightWON Configuration Suite — Manuel »
pour plus de détails sur le configurateur réseau RightWON.

1- Dans la configuration RightWON accédée dans fenétre Drivers E/S, double-cliquer sur

Network.

Y Rightwan
B Hardware

2- Dans le configurateur réseau, cliquer avec le bouton de droite de la souris sur Links.

Sélectionner Add Link et cliquer sur CANbus Link Layer.

El 3 RWNT RightwOMN Network Configuration
@“
Se o Ethernet Link layer k
© 2012 Vizimax, Inc. Vizimax 15

Tous droits réservés. WWW.Vizimax.com




Document No. RWM002015-MA-fr RightWON protocole CANbus/CANopen - Manuel - V1.4

3- Sile projet comporte uniquement une CPU sans MCU, le couplage entre le lien CANbus et
le matériel se fait automatiquement. Si le projet comporte une CPU avec une ou deux
MCUs, le lien CAN doit étre couplé avec I'adaptateur de la CPU ou de la MCU utilisé pour
la communication avec les IEDs CANbus. Pour ce faire, exécuter les étapes suivantes :

a. Dans la zone de navigation, Sélectionner CAN-1 dans la section Links.
b. Ensuite, dans la zone de travail, sélectionner 'adaptateur CAN-1 dans la section
Adapter to use.

4- Cliquer sur OK.

Metwork Configuration k|
[l g RWNT RightWON Network Configuration Link Configuration (CAN-1)
] | Links |
3.a ¢ e can-1 CANbus Link layer The Link Configuration provides the various parameters required for the selected Link.
= Services A - . | Chocse a configuration from the drep-down
) IC Nbus Link layer J menu. Thiz will =elect & Link that you can
STRATON STRATON Service configurs for your specific needs,
I'WEE Web Service
SMTP-1 eMail Service Link Control Parameaters
¥ Enabled The CANbus Link has no configurable parameters.
Debug Trace Level
I Mone j

Adapter to use

A RWHW/Units/[CPU]/2

= CPU
Pluglns 3.b
= Adapters
CAN-1

Connedtions

Ke-,-CodeI Name I I
Conn-1  CANbu...

4 € ok P cwea |

™

4.3. Ajouter et paramétrer le pilote du protocole CANbus
Pour ajouter le protocole CANbus a la configuration RightWON, suivre les étapes suivantes :

1- Dans l'espace de travail, double-cliquer sur Configurations de bus terrain.
2- Dans la fenétre Drivers E-S, cliquer sur l'icone Insérer une configuration.

3- Sélectionner CANbus dans la liste et cliquer ensuite sur OK.

ata
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S STRATOMN - CANbus.W5L
File Edit Wiew Insert Project Tools Window Help

=N EEAR= R aX alal | @ #5 |[canTutora I e AR S A

RRightWON Projects\CAN_Tutor ¥R Configuration

4 Rightw/ON

2l CAM_Example ?

2 CAM_Examplet r~ Choose a configuration

)]

dil

i) CAN_Tutorial

[ Exception pragram: g Q Eancel
3 Programs i el
1] kain B DEn
1 Watch [(af debugging) DMP3
i Q_ Ehernet /1P
) [nitfal values =] IEC 1850
1 ieldbus Configurations — MODBUS
flg Binding Configuration B+

g‘g Global defines
ﬁ Wariablez
B Types

4- Dans la fenétre Drivers E/S, double cliquer sur CANbus pour éditer les parametres
associés au pilote (voir la section « Paramétrage du pilote CANbus »). Cette configuration

n‘est pas requise dans le tutoriel.

D:\RightWON Projects\CAN_Tutorial - 10 Drivers *

E CaM buz M ame
2 ﬂ Rightw/OM Application FIFO= size 0 IE _:||

"H

-

| 4 sl

5- Aprés avoir ajouté et configuré le pilote CANbus, il faut ensuite ajouter et configurer le
port physique CANbus.

4.3.1. Paramétrage du pilote CANbus

Le parameétre « Application FIFOs size » doit étre ajusté en fonction d’un minimum du double
du nombre de requétes simultanées définies par programmation a I'aide des fonctions
CanRcvMsg et CanSndMsg lorsqu’elles sont utilisées. Ce FIFO (pile premier entré, premier sorti)
gere le stockage des requétes générées par |'application et celles envoyées sur le bus. Par
exemple, au cours d’'un méme cycle automate, plusieurs requétes pourraient étre générées
simultanément et sont stockées dans le FIFO jusqu’a ce que le bus se libére et soit prét a
échanger un nouveau message. Plus le nombre de requétes est grand et plus les échanges sont
rapides, plus grand doit étre défini le FIFO.

Lorsque le pilote CANbus est entierement géré par le configurateur de bus de terrain, le FIFO
n’'est pas requis et peut étre laissé a 0.

D:ARightWON Projectsitest\CANOpen - 10 Drivers *

=] CAN bus MNarme | “alue
2 o Port [125Kbs] CAM-1.Conn-1 - Bwl CAN part | Application FIFOz zize 16
8 B4 181 (8) - CAMopen Slave 1 - TPDOT m x|

B4 281 (8) - CAMopen Slave 1 - TPDO2
= B 201 (8) - CAMopen Slave 1 - RPDO Properties | Value ok I
E_ @ 0.0: bDighalOutCAND penT Application FIF0s size o |

@ 0.1: bDigitalOutCAM O penl0z
Q_ @ 7.7 bDigitalOutCAM O penlBd Help |
£ B 301 (8) - CAMopen Slave 1 - RFDOZ
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@ Lors de la mise en route, la cause fréqguente de la perte de données est le débordement
du FIFO ou le débit trop important de messages par rapport a la capacité du réseau.
Augmenter la dimension du FIFO regle le probléme dans plusieurs cas.

4.4, Insérer et paramétrer le port CANbus
1- Dans la zone Drivers E/S, sélectionner CAN bus et activer la commande Insérer un
maitre/un port... #

Do propctscan_Tutord o port X
E Cak bus

2 4 RightwON OF. |

Baudrate: [125 [Fbiz)

"B Cancel |
= Sethings: IE.&N-'I.EDnn-'I

B Descriptian: |Hw CPU CaMbus

5

i % CaM 208 i~ CaM 2.0B

gt

2- Une fenétre de configuration du Port CAN s’ouvre. Saisir les données suivantes:

Baudrate: Débit de communication auquel est opéré le CANbus. Tous les noeuds d’un
réseau doivent communiquer au méme débit. Pour la majorité des contréleurs CANbus,
ce débit est paramétré par des micro-interrupteurs. Le débit est fonction de la longueur
du réseau et du type de cable selon le tableau suivant. Un cable blindé a paires torsadées
d’'impédances variant entre 108 et 132 Ohms est recommandé.

Débit Longueur
1000Kb/s 30m
800Kb/s 50m
500Kb/s 100m
250Kb/s 250m
125Kb/s 500m

Settings: Inscrire I'adresse du lien de communication CAN défini dans le configurateur
réseau soit habituellement CAN-1.Conn-1 qui désigne le lien associé au contréleur
CANbus intégré a la CPU RWU 010000 (dans le cas ou il n'y a pas de MCU). Voir la
section « Ajouter et configurer un lien CANbus » pour plus de détails.

Description : Entrer le nom d’une connexion significative a votre application.

CAN 2.0A/CAN 2.0B: Entrer le niveau de compatibilité du protocole requis avec les
IEDs raccordés au bus.

e Le CAN standard ou CAN 2.0 A : avec un identifiant d'objet codé sur 11 bits, qui
permet d'accepter théoriquement jusqu'a 2 048 types de messages (limité a 2
031 pour des raisons historiques).

e Le CAN étendu ou CAN 2.0 B : avec un identifiant d'objet codé sur 29 bits, qui
permet d'accepter théoriquement jusqu'a 536 870 912 types de messages. A la
demande du SAE qui est a I'origine du standard J1939.

Vérifier la compatibilité avec le fabricant d'E/S. En cas de doute, choisir le protocole CAN
2.0A.
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3- Pour créer le port, cliquer sur OK. Une fois le port ajouté, il faut ensuite créer les PDO

nécessaires aux échanges de données avec le coupleur CANopen.

4.5. Créer les TPDO et RPDO pour I’échange des données

Le menu Ajouter un esclave CANopen... permet de définir les PDO, les SDO et les messages
Heartbeat échangés entre le RightWON et le coupleur CANopen.

Les étapes suivantes créent les TPDO (Coupleur - RightWON) et les RPDO (RightWON >

Coupleur) requis pour échanger les données relatives aux entrées/sorties.

1- Dans la zone de navigation, cliquer sur Configurations de bus terrain pour accéder a

la zone Drivers E/S. Sélectionner le Port CANbus et faire un clic droit pour sélectionner
Ajouter un esclave CANopen...

2- La fenétre de configuration de I'esclave CANopen s’ouvre. Il faut alors configurer les

D:\RightWON Projects\CAN_Tutorial - 10 Drivers *

=

mp

L

_ﬂ_
A

mn
—

CaM bus
P Pt [125
ﬂ RightwOM

Mame

'

m & E

Li

=

tezzage (D

| Length

Properties...

Clear

Eind...
Find Mext

Insert Configuration...

Insert Slave Data Bladk.. .

Sort symbols

Grid cirl+5

Add CANopen NMT message. ..
Add a CAMopen slave...
Import DBC configuration. ..

parametres selon les informations suivantes.
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| D:RIGhtWON Projects\CAN Tutorial 10 Drivers* —_[CaNopen slave =
E CAM bug o
[ Node
Port [125Kbg] CAN-1.Conn-1 - BwCPU Cakby =
T = o]
] 4 RightwON MNode ID: 1
E Cancel |
~PDOs
i Len Len
i W TPDO1 |8 | ¥ rRPDOL |3 -
E— v TPDO2 |8 M| ¥ rRPDOZ |3 -
=t Mooz [z - reeooz [ -
B " Toos [¢ - I reoo4 [5 -

—SD0s

[~ 55D0 (sent by STRATON to the node)
¥ Declare message variables

[ C5DO (sent by the node)

¥ | Declate message varishles

Heartbeat
[™ Receive node heartheat and status

[V | beclare message variables

Meszage ID | Length | Mode

Declare message variables

4|
{I >| CANCpenlD 1O Drrivers 500 CMDS pStartup
Build

Dans la section NODE (noeud) :

Prefix: I Co_1

Node ID : Choisir I'adresse du nceud en fonction de votre coupleur CANopen (1 a
127. L'adresse 0 désigne tous les nceuds, il ne faut pas I'utiliser).

Dans la section PDO (« Process Data Objects »), cocher les PDO requis pour I’échange
de données:

M TPDO1 : PDO associé a un maximum de 64 entrées numériques du coupleur
CANopen.

M TPDO2 : PDO associé aux entrées analogiques 1 a 4 du coupleur CANopen.
O TPDO3 : PDO associé aux entrées analogiques 5 a 8 du coupleur CANopen.
O TPDO4 : PDO associé aux entrées analogiques 9 a 12 du coupleur CANopen.

M RPDO1 : PDO associé a un maximum de 64 sorties numériques du coupleur
CANopen.

M RPDO2 : PDO associé aux sorties analogiques 1 a 4 du coupleur CANopen.

O RPDO3 : PDO associé aux sorties analogiques 5 a 8 du coupleur CANopen.

O RPDO4 : PDO associé aux sorties analogiques 9 a 12 du coupleur CANopen.
Pour chaque PDO :

LEN : Longueur du message entre 1 et 8 octets. Une longueur de 8 octets permet
de transporter 64 entrées/sorties numériques ou 4 entrées/sorties analogiques
16-bit.
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3- Pour créer les PDO, cliquer sur OK. Vous devriez créer les PDO nécessaires pour faire
|'acquisition des entrées digitales et analogiques et la mise a jour des sorties digitales et
analogiques. Aprés ces étapes, le configurateur ressemble au contenu de la figure
suivante.

D:RightWON Projects\CAN_Tutorial - 10 Drivers *

E CaM bus
a2 = Port [125Kbs] CAM-1.Conn-1 - BWwW CPU CANbus
] B4 181 (9] - CAMopen Slave 1 - TRPDOT
B B4 231 (3] - CANopen Slave 1- TPDOZ2
- B¢ 2071 [3] - CANopen Slave 1 - RPDON
E_ Er 301 (8] - CAMopen Slave 1 - RFDO2
O 4 Rightwon

4- Apres avoir créé les PDQ, il faut ensuite configurer les modes d’échange des données
entre le coupleur CANopen et le RightWON.

4.6. Configurer les modes d’échange des PDO

Une fois les PDO créés, il faut paramétrer comment ils sont échangés avec le coupleur
CANopen :

e Sorties digitales (RPDO01)
e Sorties analogiques (RPD02 a RPD04)
e Entrées digitales (TPDO1)
e Entrées analogiques (TPD02 a TPD04)

Pour plus de détails, voir les sections « Mise a jour des sorties digitales et analogiques » et
« Mise a jour des variables a partir des entrées digitales et analogiques ».

Pour paramétrer les PDO, double cliquer sur le PDO a configurer dans la fenétre Drivers E/S.
Configurer la fenétre qui apparait selon les sections suivantes.

Pour faire I'acquisition des entrées analogiques et digitales, il faudra en plus créer des requétes
RTR périodiques pour rapatrier les informations périodiquement au RightWON.

4.6.1. Sorties digitales

Les sorties digitales (RPD01) sont habituellement envoyées au coupleur sur changement d'état.
Configurer la période minimale a 100ms (pour empécher de saturer le CANbus dés le
changement successif de plusieurs sorties) et la période maximale a 1 minute (en cas ou il y
aurait des problémes).
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E CaN bus

w5 Port [125Kks) CAM-1.Cann-1 - Fw CPU CANbus

Ers

g B4 181 (8] - CéMopen Slave 1 - TRDOT
B4 281 [8) - CAMopen Slave 1 - TRDOZ2

= B 201 [8] - CAMopen Slave 1 - RPDO1

A B¢ 301 [8] - CéMopen Slave 1 - RPDO2

¢ 181 (0] - RTR for TPDO1

=" B¢ 281(0)- RTR for TPDO2

(] B9 Rightw/0k

g+

D:ARightWON Projects\CAN_Tutorial - 10 Drivers * CAN Message

Dezcription: | Tt

Slave 1 -RPDOT

" Sent periodically
" Sent on request [one shat]
¥ Sent on changs of data

 Meszage
|0 2m [~ RTFR
Length: IB_ [butez)

 Mode
" Received

tin penod; I'| 0a [mz]
t aw period: IEUUUEI [mz]

r— Initial data [hexadecimal]

4.6.2. Sorties analogiques

Les sorties analogiques (RPDO2 a RPDO4) sont habituellement mises a jour périodiquement (par
exemple a la seconde).

D:ARightVWON Project=\CAN_Tutorial - 10 Drivers =
[¥i] LS ame alue
E [FM CAM b i al
art 2 -1.Cann-1 - g e23age
a2 = Port [125Kbs] CAN-1.Conn-1 - Bw CPU CaMb b D am
-8 B4 131 (8] - CAMopen Slave 1 - TPDOT Length g
- open Slave 1 - ode ent - perindic
B4 281 (8]-CAN Slave 1-TPDOZ tod 5 iodi
- open Slave 1 - if. perio
=+ Er 201 [5] - CAN Slave 1-RFDOT Min. period 1000
ﬁ =Sl 201 (3] - CAMNopen Slave 1 - RRDOZ2 tax. penod 1]
m Er 181 (0)-RTRA far TPDM RTR i
—ail E» 281 (0)-RTR for TPDO2 Data
25 E Rightt/0M Dezcription CaMopen Slave 1 -RPDO2

4.6.3. Entrées digitales
Les entrées digitales (TPDO1) sont mises a jour par événement, et donc rapatriées

automatiquement par le coupleur au RightWON. Le bloc TPDO1 est utilisé pour recevoir les
données et ne nécessite aucun paramétrage.

D:RightWON Projects\CAN_Tutorial - 1O Drivers *

i< CaM bus M ame | Walue
2 2 Port [1258Kbs] CaAM-1.Conn-1 - BWw CPU CAMbus Meszage |D 181
g SA0 191 (2] - CaMopen Slave 1 - TRDO1 Lenath g
B4 231 (3] - CANopen Slave 1- TPDOZ2 Mode Feceived

= Er 201 (8] - CAMopen Slave 1 - RPDON Min. period 1]
Er 301 (8] - CAMopen Slave 1 - RFDO2 M aw. period 1]

- E* 181 (0)- RTR for TPDO RTR K
=
- B+ 281 (0)-RTR for TPDOZ Data
25 ﬂ RightwOM Dezcription CaMopen Slave 1 - TPDOT
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Par contre, il est toutefois recommandé de faire une requéte RTR périodique pour rapatrier par
exemple le bloc a chaque minute au cas ou des événements auraient été perdus.

4.6.4. Entrées analogiques

Les entrées analogiques (TPDO2 a TPDO4) doivent étre rapatriées avec une requéte RTR car par
défaut les controleurs CANopen ne générent pas d'événements.

D:\RightWON Projects'CAN_Tutorial - 10 Drivers *

g CAM bus Mame | Walue
2 & Port [125Kbs) CAN-1.Conn-1 - B CPU CAMbus Mezzage D 281
g B4 151 (3) - CAMopen Slave 1 - TRPDO1 Length a
CAMaopen Slave 1 - TPDOZ Maode Received

I P 201 (8) - CANapen Slave T - RFDO1 Min. perind 0

Er 301 (3) - C&Mopen Slave 1 - RPDOZ2 bd ax. period 1]
!
m B+ 181 (0)-RTR for TFDM RTR O
- B+ 281 (0)-RTR for TRPDOZ Data
L=y ﬂ Right'w/ 0N D ezcription CaMopen Slave 1 - TPDOZ

4.7. Création des requétes RTR périodiques

Les requétes RTR sont utilisées pour forcer I'envoi au RightWON des TPDO par le coupleur
CANopen. Les requétes peuvent étre périodiques ou déclenchées sur demande. Il faut créer une
requéte pour chaque TPDO a rapatrier au RightWON. Les requétes périodiques sont créées de la
maniére suivante :

1- Sélectionner le Port CANbus dans la fenétre I/O Drivers puis cliquer sur Insert
Slave/Data Block "8
2- Entrer le champ de la description de la requéte selon vos préférences

3- Entrer le numéro d’identification du TPDO (181 pour le TPDO1 du nceud 1, 281 pour le
TPDO2 du nceud 1, 182 pour le TPDO 1 du nceud 2, etc.) et une longueur de 0 puisqu'’il
n'y a aucune donnée a transporter. La requéte déclenchera I’envoi du TPDO par le
coupleur dés sa réception.

4- Cocher RTR pour signifier qu'il s'agit d’'une requéte d’envoi.

5- Sélectionner I'envoi périodique (60 000 ms recommandé pour le TPDO1 et 1 000 ms pour
les requétes TPDO2 a TPDO4).

© 2012 Vizimax, Inc. Vizimax 23
Tous droits réservés. WWW.Vizimax.com




Document No. RWM002015-MA-fr

RightWON protocole CANbus/CANopen - Manuel - V1.4

Description: IHTH for TPDOZ

cnveill
E Cak buz
2 g Port [125Khs] CAM-1.Canne-1 - Aw CPU CAMBus
), B4 131 (8) - CAMopen Slave 1 - TPDOT
B B4 231 (3) - CAMaopen Slave 1 - TPDOZ
r B 201 (3) - CAMaopen Slave 1 - RPDO1
E_ B¢ 301 () - CAMaopen Slave 1 - RPDO2
E* 181 (0)- RTR far TRDO1
@ E» 281 (0)-RTR for TRDO2
am 4 RightwON
g+

r Meszzage
I0: 281 ¥ RTR
Length: IU_ [bytes]

 Mode
" Received

{* Sent periodically
" Sent on request [one shat)
" Sent on change of data

Min period: I1 0ao [mz]
bax period: ID [mz]

r Initial data [hexadecimal]

A Pour certains coupleurs CANopen (exemple : WAGO 750-337 et 750-338), la

transmission des TPDO est désactivée dans la configuration par défaut. C'est-a-dire que
les données des entrées analogiques ne sont lues qu’une seule fois et par la suite, ne
sont pas mises a jour. Pour étre en mesure d’utiliser ces données via les PDO, il faut
configurer ce mode en utilisant des requétes SDO, se référer a I'exemple d’utilisation des
requétes SDO pour l'initialisation.

4.8. Insérer une variable dans un PDO

Les entrées/sorties du coupleur CANopen sont échangées avec des variables par I’entremise des
PDO. Les TPDO sont utilisés pour les entrées et les RPDO pour les sorties.

4.8.1. Associer les variables aux entrées/sorties digitales
Les entrées digitales sont associées au TPDO1 alors que les sorties numériques sont associées

au RPDO1. Pour insérer une variable dans un PDO, suivre les étapes suivantes :

1- Dans la zone Drivers E/S, cliquer avec le bouton de droite de la souris sur CANopen

Slave et sélectionner Insérer une variable... —

2- La fenétre de configuration des données du PDO s’ouvre. Cette fenétre permet d’assigner
jusqu’a 64 variables au PDO en utilisant un systéme de référence offset.bit, ou |'offset
désigne l'octet 0 a 7 du PDO et le bit désigne le bit dans I'octet (0 = moins significatif).

Pour plus de détails, voir la section « Fonctionnement des PDO associés aux

entrées/sorties digitales ».
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I
=] CAM bus i ariahl
2 2 Port (125Kbs) CAN-1.Conrr1 - Rw CPU AnenE ok |
8 B4 131 (2) - CANopen Slave 1 - TRDO1 Syrbol: IhDigitaIEluHE | = | |
B4 281 (3] - CAMopen Slave 1 - TPDOZ anee
E B 201 [5] - CANopen Slave 1 - RFDO1
E B» 301 (8) - CANopen Slave 1 - RPDOZ ' Data exchange
E» 181 (@) -RTR far TPDO .
Offzat: 1 Size: i -
H P 281 (0] - RTR for TPDOZ o om e B
ot:] B4 Rightwan Bit: I?'_ Format: |t -
E [ Big endian
" Diagnostic # Control
Infio: I ﬂ
Syribol | Mode | Dffset
| . Range I Range I
{I }I CANCpenlC 10 Diivers SO0 CMDS pStart
Build Signal Mir: I Signal Max: I

3- Assigner les champs suivants :

Symbole: Nom de la variable associée a I'entrée/sortie. Le bouton D permet d’insérer

une variable :

e Sélectionner une variable dans la liste et cliquer sur V.

e Ou créer une nouvelle variable en inscrivant son nom et en cliquant sur /.
Note : De préférence donnez-vous une convention de nomenclature des
variables. Par exemple, préfixer les variables de type DINT par di, les INT par un j
ou les BOOL par un b.

Une fenétre de configuration de la variable s’ouvre. Choisir le Type booléen et

assigner comme une variable globale.

x
W ariabl
ariable ok |
Sypmbal: e
ymbek oDighalln00 v X | Cancel |
6 Voot [ x|
S| . B bl
& Dataer | By HI Thiz symbol does not exist. Do pou want ta;
Offset | By bl € Bename the variable
------ B bl Declare a new variable
Bit | B bl
------ Qb | Type -
...... O bl
...... Qo | Whee GLOBAL [~
 Diagna | G bl
. i Hi es Ho | Cancel
Infa:
[Variables: (al) =

" Local variables anly

Range

™ Hide FB instances

Signal Min: I Signal kMax: I

© 2012 Vizimax, Inc.
Tous droits réservés.

ata

Vizimax
WWW.Vizimax.com

25




Document No. RWM002015-MA-fr RightWON protocole CANbus/CANopen - Manuel - V1.4

Data exchange : Cocher pour I'échange des données.
Offset : Spécifier I'offset d'octet dans le PDO (0 a 7).
Bit : Spécifier le numéro de bit dans I'octet (0 a 7).
Size : Puisqu'’il s’agit du TPDO1/RPDO1, spécifier un bit.
Format : Puisqu’il s'agit du TPDO1/RPDO1, spécifier un bit.

Big endian : Inversion des octets MSB et LSB dans le cas d’'un mot. Non requis pour
les systemes CANopen.

Diagnostic/Control : Cocher pour déclarer des variables relatives au contréle des
échanges (non requis pour l'instant).

Range : Définis la plage d’opération de la variable. Normalement non utilisé pour les
entrées/sorties numériques a moins de faire une inversion de donnée.

Signal Min/Max : Définis la plage d’opération de I'entrée/sortie. Normalement non
utilisé pour les entrées/sorties numériques a moins de faire une inversion de données.
L'exemple suivant illustre I'inversion d’un bit de sortie.

x
—Wariabl I
arnanle DK

Suyrnbiol: IbDigitaIInputD1 |

Cancel |

¥ Data exchange

Offset: ID_ Size: I Bit j
Bit: ID_ Format; IBit j
[ Big endian

"~ Diagnostic / Contral

Infio: I j

Ratge |1 Rarge ID
Signal Mir: ID Signal Max: |'||
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4- Dans le cas ou les variables sont déja créées, vous pouvez faire I'assignation a partir de
la zone des variables vers le PDO.

D:ARIghtWON Projects\CAN_Tutorial - 10 Drivers *

B 4 187 (8) - CaHopen Slave 1 - TH T Mame 4| Type | Dim. | Attrib. | Sub.
= (=Y 0.0: bDigitalln0l bD... bDigitalln05  BOOL -
he @ 0.1: bDighalln02 Da.. bDigitalln0s ~ BOOL
@ 0.2 bDigitallnd3 a bDigitalln07  BOOL
- @ 0.3 bDigitalln0a 0 bDigitalln08 ~ BOOL J
| @ 0.4 bDigtalln5 Bit bDigitalln03  BOOL
g @ 0.5 bDigitalln0g Bit bDigitalln10  BOOL
= @ 0.6 bDigtalnd? Litt bDigitalln11 ~ BOOL
&5 @ 0.7 bDigitalln08 Cliquer et | bDigitaln12  BOOL
I @ 1.0 bDigitallndd glisser bDigitalln13 BOOL
B @ 1.1: tDigitaln10 bDigitalln14 ~ BOOL
@ 1.2 bDigitalln11 Digtalln1s ~ BOOL
= 1.3 bDigitallnl 2 witalln16 BOOL
@ 1.4 bDigitaln13 DiaNelOwt01 BOOL _Iﬂ
@ 1.5 bDigitalln14 1 4
Ch 1 E hiditalln15 > Mame: | Value |

5- Pour les besoins du tutoriel, configurer 16 entrées digitales bDigitalln01 a bDigitalln16 et
les assigner aux 16 premieres entrées du TPDO1. De plus, configurer 16 sorties digitales
bDigitalOut01 a bDigitalOut16 et les assigner aux 16 premiéres sorties du RPD0O1

4.8.2. Associer les variables aux entrées/sorties analogiques

Les entrées analogiques sont associées aux PDO de la maniére suivante :
TPDO2 : PDO associé aux entrées analogiques 1 a 4 du coupleur CANopen.
TPDO3 : PDO associé aux entrées analogiques 5 a 8 du coupleur CANopen.
TPDO4 : PDO associé aux entrées analogiques 9 a 12 du coupleur CANopen.
RPDO2 : PDO associé aux sorties analogiques 1 a 4 du coupleur CANopen.
RPDO3 : PDO associé aux sorties analogiques 5 a 8 du coupleur CANopen.
RPDO4 : PDO associé aux sorties analogiques 9 a 12 du coupleur CANopen.

Pour insérer une variable analogique dans un PDO, suivre les étapes suivantes :

1- Dans la zone Drivers E/S, cliquer avec le bouton de droite de la souris sur le PDO désiré
et sélectionner Insérer une variable... .

2- La fenétre de configuration des données du PDO s’ouvre. Cette fenétre permet d’assigner
jusqu’a 4 variables de 16 bits au PDO en utilisant un systéme d’offset qui désigne I'octet
0 a 7 du PDO. Pour plus de détails, voir la section « Fonctionnement des PDO associés
aux entrées/sorties analogiques ».

ata
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£
E CAN bus Wariable
= & Part [125Kbs) CAM-1.Cann-1 - B\ CPU ok, |
g B4 181 (8] - CAMapen Slave 1- TPOO1 Symbol: |rﬂnal09lnﬂ4 | ro— |
B4 281 [3) - CAMopen Slave 1 - TPDO2
- B 201 (8] - CANopen Slave 1- RPDO
B @ 1.7 bDigtalut 5 {* Data exchange
g B+ 301 (8) - CAMopen Slave 1 - RPDOZ Offset: IE_ Size: Im
™ B 181(0)- RTR for TRDO
&5 B 281(0)- RTR for TRDOZ Bi: [0 Fomst [Signeginteger |
E 4 RightwON I Big endian
" Diagnostic / Cantral
Info: I j
Symbal | Mode | Offset
| . Range ID Fange |1DD.EID
4] »| CANOpeniO | 10Drvers | 50O CMDS | pStant
Build Signal Min: ID Signal Max: ISDDDH

3- Assigner les champs suivants:

Symbole: Nom de la variable associée a I'entrée/sortie.

une variable.

Data exchange : Cocher pour I'échange des données.
Offset : Spécifier I'offset d’octet dans le PDO (0, 2, 4 ou 6 pour les données 16 bits).

Bit : Non utilisé, doit étre laissé a 0.

Le bouton D permet d’insérer

Size : Sélectionner 1 ou 2 octets selon qu'il s'agit des données de 8 bits ou 16 bits.
Dans le cas de convertisseurs 12 bits, choisir quand méme 2 octets.

Format : Choisir en fonction du modéle d’entrée/sortie utilisé. Habituellement, les
entrées/sorties unipolaires 0-10V ou 4-20mA sont des entiers signés.

Big endian : Inversion des octets MSB et LSB dans le données. Non requis pour les
systémes CANopen.

Diagnostic/Control : Cocher pour déclarer des variables relatives au contréle des
échanges (non requis pour l'instant).

Range : Définis la plage d’opération de la variable en valeur d’‘ingénierie en relation avec

le module.

Signal Min/Max : Définis la plage d’opération de I'entrée/sortie. L'exemple illustre une
entrée analogique provenant d’un module Phoenix Contact IB IL AI 2/SF. Le module fait
une conversion 4-20mA a un compte brut variant entre 0 @ 30000 (Signal Min et Max).
La variable associée a I'entrée variera entre 0 et 100.00 (Range).
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4- Dans le cas ou les variables sont déja créées, vous pouvez faire |'assignation a partir de
la zone des variables vers le PDO.

D:\RightWON Projects\CAN_Tutorial - 10 Drivers *
i CAM bus MName | Walue T Mame | Type | Dim. |
2 & Port [125kbs] CAN-1.Conn-1 - Fw/CPU CAMb Symbol rénalogindd fa} Global variables =
) B 000 (2] - CaMopen WMT - Start - &l nodes Mode Data CO_NMT_St... BOOL
g B 181 (8] - CaMopen Slave 1 - TFDO1 Offset rAnalogin04 REAL
-l B 281 &) CaMNogen Slave T TPOZ QET= Cliquer el | — PDigitalOut20 BOOL
g o B Size g|isser rAnalogin01  REAL
g Bl 321 (8] - CaMopen Slave 1 - TFDOZ Foarmat rAnalogind2  REAL
i El 481 (8] - CaMopen Slave 1 - TRDO4 Starage Little endian rAnalogln03 REAL
) B» 201 (3] - CAMopen Slave 1 - RPDO1 Contral/Stat... |l RETAIM variables po
— @ 2.3 bDigitalOuk20 Fatge (Low) 0 _1 Main
B B 301 (8] - CaMopen Slave 1 - RPDOZ2 Fange (High] 100,00 72 pOnBadindex v
B+ 401 (8] - CaMopen Slave 1 - RPDO3 Signal [Low] 0 4 | | _bl_‘
EP 501 (8) - C&MNopen Slave 1 - RPDO4 Signal (Highl 30000 = [ Value |
B 181 (0)- RTF tor TPDOT
4 Rightw/ON

5- Pour les besoins du tutoriel, configurer 4 entrées analogiques rAnalogIn01 a rAnalogIn04
et les assigner aux 4 premiéres entrées du TPD02. De plus, configurer 4 entrées sorties
rAnalogOut01 a rAnalogOut04 et les assigner aux 4 premieres sorties du RPD02.

4.9. Créer un message NMT CANopen

Les messages NMT CANopen permettent a un programme d’envoyer des commandes pour
changer I'état des nceuds CANopen. Un message NMT START NODE est requis pour mettre le
coupleur CANopen en ligne.

Exécuter les étapes suivantes pour insérer un message CANopen.

1- Dans la zone Drivers E/S, cliquer avec le bouton de droite de la souris sur Port CAN-
1.Conn-1 et sélectionner Ajouter un message NMT CANopen...

D:\RightWWON Projects'CAN_Tutorial - 10 Drivers
CaN bus

B - Properties...

=) X | Clear

i
4 Right

Find...

=& |2 [ a e
ol

F =

Find Mext

Insert Configuration. ..

mi & 6

Insert Slave/Data Block...

———
Meszage ID = in. period

| i nnn
<I }I CANCpenlC EL Etsumbols defines =

Build 3 Grid Ctrl+G

Add CAMopen MNMT message... %
Add a CAMopen slave...

Import DBC configuration. ..

ata
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2- Une fenétre de configuration des messages NMT s’ouvre. Voici la liste des parameétres :

¢ Dans la section Neeud : choisir le numéro d’identification du nceud destinataire
(COB-ID).
Note : 0 (all) permet d’envoyer le message a tous les noceuds.

e Dans la section Commande NMT, cliquer sur 'action désirée. Dans le cas présent,
choisir Démarrer.

e Dans la section Variable de Commande, inscrire le nom de la variable qui
déclenche I'envoi de la commande. Cette variable sera utilisée dans le programme
pour déclencher I'envoi du message.

xd
E CAM bus
rMode
2 & Port [125Kbs] C4N-1.Conn-1 - R CPU CANbus oK |
] B 181 (0]- RTR for TPDOT Mode ID: |Mv| | |
8 B4 181 () - C&Mopen Slave 1 - TRDOT e
- B 201 (8] - CAMopen Slave 1 - RPDO1 [~ NMT command
g B 281(0)- RTR for TPDOZ = Start Node
Q Bl 281 (8] - CAMopen Slave 1 - TFDOZ " Stop Mode
. B 301 (8] - CAMopen Slave 1 - RPDO2 ® T e
E. )
ﬁ ﬂ Righta/0N " Reset Mode
B¢
~ Command variable
¥ Dedare command variable:
| CO_NMT_Start_All

3- Cliguer sur OK pour insérer le message.
@ Apreés avoir inséré un message NMT CANopen, il faut déclencher I'envoi de la commande
a partir d’'un programme en manipulant la variable associée a la commande.

Aprés une mise sous tension d’un coupleur CAN, il faut démarrer le nceud.

4.10. Démarrage des nceuds avec un message NMT CANopen

Afin que le CANbus entre dans |'état opérationnel, il faut démarrer les nceuds. Pour ce faire, il
faut créer un message NMT de démarrage des nceuds et déclencher I'envoi du message dans le
programme d’exception de démarrage (pStartup). Pour ce faire, il suffit de lever la requéte
CO_NMT_Start_All dans le programme de pStartup appelé une seule fois au démarrage du
RightWON. Le pilote en fait la remise a 0 automatiquement a I’'envoi de la requéte.

D:RIGhWOH Projects\CAN Tutorial - pStartup

2l CAN_Example '/ pStartup: this program is called only once before the f;:ﬂ
2 CAM_Examplei
2 CAM_Tutorial
1 Ewxception prodgrarns
i 2 pOnE adindex
Pa pOnDivZera
51| pShutD own
gl pStartup
1 Programs
1] Main
[ "Watch [for debugging)
¥ Soit Scope

= Initial values
e Fialdhiie Combion e atome

f/ initialize wvariables from recipe: 'Initial walues'

LpplyRecipeColumn ('Initcial walues', 0);

TLD

-
=
m
=

/{ Start the CANOpen nodes
CO_MMT Start_Rll:=True;

| 105 i |

=
=

2

ata
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4.11. Mise en ligne du projet

Exécuter les étapes 1 a 10 du tutoriel de configuration du CANbus. Ce tutoriel permet de faire
I’échange d’entrées/sorties analogiques et digitales entre le RightWON et le coupleur CANopen.

Le tutoriel est réalisé en fonction d'un systéme comportant 16 entrées/sorties digitales et 4
entrées/sorties analogiques. Vous pouvez le modifier en fonction de vos besoins en supprimant
les PDO non utilisés et/ou les variables non utilisées.

4.11.1. Préparation du coupleur CANopen

Relier votre coupleur au RightWON par I’entremise d’un cable blindé et torsadé. L'assignation
des broches du connecteur CANbus du RightWON localisé en dessous de I'unité est la
suivante (se référer a la spécification du module CPU - RWU010000-SP-fr):

Pin number | Assignment

1 (front) Protective ground. Connect to cable shield

2 Not connected

3 CAN GND (reference GND)
4 CAN L

5 CANH

6 (rear) 120-ohm termination. Jump to pin 5 to
insert the termination.

Selon I’exemple du tutoriel, configurer le coupleur a un débit de 125Kbps et son adresse a 1.

4.11.2. Préparation de l'application du RightWON

Avant de compiler et mettre le projet en ligne, s’assurer que |I'arborescence de la configuration
CANDbus du tutoriel ressemble a la figure suivante. Il est a noter que le TPDO1 et le RPDO1
devraient étre couplés a 16 variables chacune.

CaM bus
g Port [125Kbs] CAM-1.Conn-1 - Rw CPU CaMbus
E» 181 (0)-RTR for TPDOT
B4 181 [9] - CAMopen Slave 1 - TPDOT
Br 201 (3] - CAMopen Slave 1 - RPDOT
E» 281 (0)-RTR for TPDOZ
B4 281 (9] - C&Mopen Slave 1 - TPDO2
& O rhnaloglndl
3@ 2 rhnaloglnz
3 4 rAnaloglnl3
3 B rhnalogin0d
Br 201 (3] - CAMopen Slave 1 - RPDO2
3 0 rAnalogOutdl
O 2 rhnaloglutdz2
3 &4 rdnalogQutd3
3 E: rdnalogOut04
B¢ 000 (2] - CaMopen HMT - Start - &ll nodes
O CO_MMT_Start_all
4 RightwOnN
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4.11.3. Préparation du projet
Avant de mettre le projet en ligne, il faut régler les options du projet :
1- Activer la commande Projet/Settings... et cocher la case TS5RTM : T5 for big endian
processors afin de générer le code du RightWON.
|

Settings |

| D \RightWON Projects\CAN_Tutorial |
[ Target
€ THRTI: T5 Runtime for litle endian procassors

& T5RTM: T5 Runtime for big endian processors

1~ Code generation
" Release ™ Store complex variables in a
separate segment
' Debug
1~ Execution mode

% Run as fast as possible

™ Triggered
Cycle timing: 0 ms 'I
~ Extemal objects
Use programe and UDFBs from other projects... Edit |
7~ Version

See more options... Advanced |
ok | e | e |

2- Activer la commande Tools/Communication Parameters... et activer le bouton _]
pour sélectionner le port de communication utilisé pour établir la communication entre le
RightWON et votre ordinateur qui exécute le RightWON Configuration Suite.

ﬂ

Settings I Rurtime | Compilerl Memoryl Download Debug |Or1 Ling Chan_4 ’I

| D:\Right WON Projects\CAN_Tutorial =

r~ Communication

|12?.I}.D.1:5D2

IRjgthon

~ Simulation far al
™ Always start simulator in “Cold Start” mods

~Connected to the runtime for all projects)
™ Prompt before stopping the application
I~ Prompt befors download

™ Prompt before On Line change

Flease enter a Comm Port or Address[:Port]
Ex: COM1, 127.0.0.1:1100

~When starting the rurtime for all projects)

COM15
¢~ Propose to start in "Cold Start” mode
QK Annul

% Propose to start with RETAIN varables reloac e
~ Misc.

™ Log user actions during test

Show logfile... |
[~ Always open this tab
0K Aonuer | mde |
. . "y
© 2012 Vizimax, Inc. Vizimax 32

Tous droits réservés. WWW.Vizimax.com




Document No. RWM002015-MA-fr RightWON protocole CANbus/CANopen - Manuel - V1.4

4.11.4. Mettre le projet en ligne

1- Cliquer sur l'icone En ligne 52 (CTRL+F5) pour compiler et télécharger le projet. Cliquer
sur OK afin de recompiler le projet.

STRATON

™% The project is out of date.
y Do you want ba rebuilt the current project ?

Cancel |

2- Cliquer sur Oui afin de télécharger la nouvelle version de I'application.
i

Do-you want to download the application now?

Yes I Mo |

3- Le projet devrait maintenant étre en mode de marche dans le systeme RightWON.

Al RUN

4.11.5. Fonctionnement de I'exemple CANbus

L’exemple CANbus permet d’envoyer et de recevoir des données entre le RightWON et le

nceud 1 CANopen. La visualisation des données peut étre réalisée a partir de la zone des
variables ou dans l'arborescence de la configuration CANbus. Dans I'exemple suivant, une
tension de 10V est injectée dans la premiére entrée (valeur de 100.0133 en tenant compte de la
mise a I’échelle). Les 3 autres entrées analogiques affichent un nombre négatif, ce qui indique
un dépassement d’échelle.

0000 [DARightWON Projects\CAN_Tutorial - 10 Drivers]
g B 281 [8] - CAMopen Slave 1 - TPDOZ b v |F Mame 4| Yalue | Type | Dimn. | Attrib. | <
2 @ [ rhnalogindl = 100.013336 = bDigitalOut14 BOOL ﬂ
1 B2 2 rénalogind2 = 108220001 0. bDigitalOut15 BOOL
B 2 4 rAnaloginda = -109.220001 o bDigitalOut16 BOOL
E 2 & rAnalogindd = -109.220001 2 CO_MMT_St.. BOOL
i B 301 (8] - CANopen Slave 1 - RPDO2 Bit rAnalogin01 100.0133.. REAL
g @ 0: rénalogOutdl = 0.000000 Bit rhnalogind2  -109.220... REAL
i 2 2 rAnalogOutd? = 0.000000 Litt.. rAnalegind3  -109.220... REAL
€5 @ 4 rfnalogOutD3 = 0.000000 rAnalogin04  -109.220... REAL
= 3 B rdnalogOut0d = 0.000000 rAnalegQut01 0.000000 REAL
B B 000(2) - CANopen MIT - Start - &l nodes rAnalogQut02 0.000000 REAL
] rAnalogOut03 0000000 REAL
4 RightwON | rAnalogOut04 0000000 REAL
I Hardware - [zl RETAIN variables
; = ] Main
72 pOnBadindex
P2 pOnDivZero
_1 pShutDown
_1 pStartu |
g o
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Seules les variables de sortie peuvent étre forcées par |'utilisateur. Pour forcer une sortie

digitale, faire un double clic sur la variable associée dans la zone Drivers E/S ou dans la zone
des variables. Forcer ensuite la variable a VRAI ou FAUX. La méme méthode peut étre utilisée
pour la mise a jour des sorties analogiques.

0000 [DARIghtWON Projects\CAN_Tutorial - 10 Drivers] LR
=S = T Mame 4| Value | Type | Dim. | Attrib,
o = bD... El {a} Global variables =
- @ Da.. bDigitalln01 BOOL
B @ 0 bDigitalln02 BOOL
Lo I A (= 2 bDigitalln03 BOOL
g =Y Bit bDigitaIInE BOOL
...... (= P | T bDigitalln BOOL
et S R S o Litt... bDigitalln06 BOOL I
€ E1-Er 201 (3) - CaMopen Slave 1 - RPDO1 x| bDigitallnd7 BOOL
E ...... @ g TRUE (1] bD!g!taIInUB BOOL
------ @ 0.1: bDigitaldutl2 = TRUE bDigitalln09 BOOL
...... a FALSE (O bigitalln10 BOOL
...... =Y Lack bDigitalln11 BOOL
...... =) Unlock bDigitalln12 BOOL
bDigitalln13 BOOL
bDigitalln14 BOOL
bDigitalln15 BOOL
bDigitalln16 BOOL
bDigitalOut01 BOOL -
N [E— _PI_‘
Marme | ¥alue |
il_il CANCpenlO 10 Drivers | SDO CMDS pStartup Global defines 10 Drivers | Main | Main | 10 Drivers,” pStartup pStartup

4.11.6. Sortir du mode en ligne
Pour sortir du mode en ligne, cliquer sur I'icone En ligne. Le programme de la cible continue a
s’exécuter sans toutefois communiquer avec votre ordinateur.

T STRATOM - testtt W5L

File Edit View Insert Project Tools Window Help

=A™ NE A= NI EETEN ] & % A | (5 e

Si une fenétre s’ouvre pour vous avertir que des variables sont toujours verrouillées, cliquer sur
OK pour les déverrouiller.

- | + | | £2] Eﬁ: ||Tutoria|_base

S 0 E %€ A el T

top\Tutorial_base - Main
TUTORIAL_BASE x|

Some variables are still locked. Unlock them?

o]

RUN T

Cancel |
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Gestion avancée du protocole CANopen

Cette section décrit la gestion avancée du protocole CANopen. Elle décrit entre autres :

e Gestion du dictionnaire (SDO), décrivant |'utilisation des SDO pour la configuration des
modules d’entrée/sorties dans le dictionnaire d’objets.

e Exemple d'utilisation des requétes SDO pour l'initialisation, décrivant un exemple de
I'utilisation des requétes SDO pour configurer les modules d’entrée/sorties et initialiser
les noeuds.

e Ajout de PDO supplémentaire a la configuration CANopen, décrit comment on peut
ajouter des PDO a un systeme pour supporter un plus grand nombre d’entrées/sorties.

e Description du projet CAN_PDO_Example, décrivant un exemple d’ajout de PDO
supplémentaire a la configuration CANopen (ex. : ajout d'un TRPDO5 avec l'identificateur
COB-ID 182 (TPDO1 du nceud 2)).

e Utilisation des blocs de fonction CANSNDMSG et CANRCVMSG, ces fonctions permettent
I"écriture et la lecture de données sur le CANbus a partir d’'un programme d’application
plutét qu’a partir du configurateur de bus de terrain.

5.1. Gestion du dictionnaire (SDO)

Les services SDO (Service Data Objet) sont utilisés pour faire I’écriture ou la lecture d’objets
dans le dictionnaire d’objets (OD) des modules CANopen. C’est a I'aide des SDO que peut étre
modifié le comportement des modules d’entrées/sorties, par exemple :

e Changer le mode de fonctionnement des entrées analogiques de fagon a ce qu’elles
envoient les changements lors du dépassement de la bande morte;

e Modifier les identificateurs de messages pour les systemes qui dépassent les
configurations de base;

e Paramétrer la configuration d’un module, etc.

Tout comme les RPDO et TPDO, les SDO sont identifiées par I'identificateur de message COB
composé de l'identification de base plus le numéro de nceud. Ainsi, un message initié par le
RightWON vers le controleur CANopen portera l'identificateur 604 pour le nceud 4 alors que la
réponse a ce message portera le COB 584.

SDO

Identification de
base du nceud 1
(hexadécimal)

Identification de
base du nceud 4
(hexadécimal)

RightWON - Contrdoleur CANopen

601

604

Controleur CANopen > RightWON

581

584

Chaque requéte envoyée vers le controleur CANopen (601 et plus) génére une réponse de la

part du coupleur. Il peut s’agir d’'une donnée lue par le RightWON ou une confirmation de

I'opération d’écriture.

Chaque message SDO comporte généralement 8 octets :

0 1 | 2 3 4 | 5 ) | 7
Command Index Subindex Data to be exchanged (as reguired)
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Command: (SDO command identifier) : Spécifie le type d’échange de données. Les commandes
les plus couramment utilisées sont :

Initiate domain download : Requéte d’écriture vers le coupleur CANbus:
0x23 : Transfert de 4 octets
0x2b : Transfert de 2 octets
0x2f : Transfert de 1 octet

Initiate domain upload : Requéte de lecture du coupleur vers le Right WON:
0x40 : Lecture de données

Index: Index de l'objet. Par exemple, I'index 0x6006 indique quelles entrées numériques de 8
bits produisent I'envoi d'un message RPDO1 vers le RightWON (Interrupt mask any change
8-bit).

Subindex: Sous-index de I'objet. Désigne habituellement un point E/S du module. Par exemple,
le sous-index 2 de I'index 0x6006 désigne le deuxiéme groupe de 8 bits.

Data: Désigne les données a échanger. Lors d’une requéte de lecture du coupleur, ce champ est
ignoré.

5.1.1. Définition des messages SDO dans le pilote CANbus
Deux méthodes peuvent étre utilisées pour définir les messages SDO dans le pilote CANbus :

1. Par I'ajout d'un esclave CANopen (« Add a CANopen slave »)

2. Par lI'ajout d'un message (« Insert Slave/Data block »)

5.1.1.1. Ajout d'un esclave CANopen (« Add a CANopen slave »)
1- Accéder a la commande « Add a CANopen slave » par un clic droit sur le port CANbus.
2- Décocher tous les PDO et cocher SSDO pour les requétes envoyées par le RightWON vers

le SDO (0x601 et plus) ou cocher CSDO pour les réponses du coupleur envoyées au
RightWON (0x581 et plus).

3- Cocher « Declare message variables » pour déclarer automatiquement 5 variables
associées a la requéte.

4- Identifier le préfixe aux variables dans le champ « Prefix » si vous décidez de déclarer
automatiquement les variables.
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D:\RightWOMN Projects\AUCHAN_RONCOQIAUCHAN_RONCQ_2 - 10 Drivers
e CAN bus ]
2 L1125 CaM-1 e rMode —
- B 000(2) - CANopen Eopeties e l Mode ID: |1 vl \_I
. ] -
L E* 181 (0] - Pale_digit % | Qear Cancel |
- B 191 (4] - CAMopen ~PDOs
g B+ 201 (4] - CAMopen & Len Len
g EP 281 (0) - Poll_anal I~ TPDOL IS vl I reDO1 IS -I
il B 281 (3] - CANopen ;
& B 381 (1) - Pall analo ~ ooz [ ] rreoo2 [ -]
E_ BN 391 (3)- CAMNopen M4 Find.. [~ TPoO3 |3 v[ I rRPDO3 |s -[
4 y
B 481 (0] - Pall analo ﬁ, Find Mext
B 601 [2) - CANapen [~ TPDO4 Ig vl I rPDO4 |3 -[
@ bSDO Send | E Insert Configuration... =
@ 0 byS00_Ser & 3D0s
. W STRA
& 1:w3D0_Sen w Insert Slave Data Block... ¥ 5500 (sent by R
@ 3 by500_Ser ¥ Declare message variables
L -
Message D | Length [~ cSDO (sent by the node)
10210 E EJ' Sk syohals ‘ ¥ Declare messade vatiables
Grid Ctr,-G
181 4 # rHeartbeat
sgl ; Add CANopen NMT message. .. I [~ Receive node heartbeat and status
201 a Add a CAMopen slave. .. % ¥ Declare message variables
I tDBC fi tion...
381 u a S rDedare message variables
Prefix: I Co_1

5- Renommer s’il y a lieu le nom des variables. Selon les standards de programmation
utilisés par Vizimax, les préfixes bVariable, byVariable, wVariable et dwVariable
désignent respectivement un bit, un octet, un mot et un double mot.

6- Vous pouvez réassigner les variables aux requétes en glissant et déposant les variables
sélectionnées a partir de la zone des variables dans les requétes.

7- Répéter les étapes 1 a 6 pour générer la requéte de réponse CSDO.

Q_2 - 10 Drivers *

E AM-1.Conn-1 Narne | Walue I Mame 4| Type | Dim. |
a2 B 000 (2) - CaNopen NMT - Start - &l ¢ Type  CAN 204 hd02 BOOL ;I
L, Er 181 (0] - Pole_digital Baudr... 125 h403 BOOL [
B E4 181 (4] - CANopen Slave 1 - TPDO1 Settin... CAN-1.Conn-1 BCAN_ANA INT
— Er 201 (4] - CANopen Slave 1 - RPDO1 Descri... bCan_In BOOL
E_ Er 281 (0] - Poll_analogique TRPDOZ bCan_Out BOOL
B 281 (8] - CANopen Slave 1 - TPDOZ2 bSDO_Rec_Flag BOOL
Q_ B 381 (0] - Pall analogue 2 TPD3 bSDO_Send_CMD BOOL
25 B 391 (9] - CaMNopen Slave 1 - TPDO3 bySDO Rec Code BYTE
. B4 521 () - CaNopen Slave 1-C500 | vSDO Rec Sublndex  BYTE
B @ 0: bySDO_Rec_Code bySDO_Send_Code BYTE
2 1: w5D0_Rec_Index I bySDO_Send_Sublndex BYTE _I;[
@3 bySDD_F!ec_SubIndr <] | y
& 4 dwsSD0_Rec_VYalue M arne | Walue |
O bSDO_Rec_Flag bSD0_Rec_Flag
. Er B01 (2] - CAMopen Slave 1-55D0 - bySOO_Fec_Code

5.1.1.2. Ajout d’'un message (« Insert Slave/Data block »)
1- Sélectionner le port CANbus puis cliquer sur « Insert Slave/Data block » (outiI"E).

ata
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2- Entrer la description du message, l'identificateur COB du message (600 + adresse du

nceud), la longueur du message (8 octets) et déclarer I'envoi sur demande.

D:\RightWWON Projects\AUCHAN_RONCOMAUCHAN_RONCQ_2 - 10 Drivers *
B & Port [1259K0s] CAM-1.Conn-1 I || Mame | Walue “F Mame
B B 000 [2) - CANopen NMT 80T Message 1'
) E» 1581 (0] - Pole_digital
C Elv 15871 [4) - CAMopen Slave Ok |
¥ B} 201 [4] - CiMopen Slave Description: ISDD meszage to node 2 coupler c | |
7l P 281 (0)- Poll_analogique ke
g B4 281 (8) - CAMopen Slave [ Message
Tl B 281 [0 - Pall analogue 2 10 =i [~ RTR
&5 B4 331 () - CANaopen Slave
- B4 561 (3] - CAMopen Slave | Cengthe EE
B @ 0 5500 Rec Cad
@ 1: wSDO_Fec_|nde; [ Mode
@ 3 bySDO_Rec_Sub " Received
0 4 dwSD0_Rec Wah " Sent periodically
@ bSD0_Rec Flag & Sent on request [one shot]
B 507 (5] - CANopen Slave " Sent on change of data
Message ID | Length Min period: ID— [mz]
‘IDS‘ID E Max period: ID [mz]
123:: i r~ Initial data [hexadecimal]
2 a
2 a

3- Dans la zone des variables, définir les 5 variables utilisées dans I'échange :

- Lacommande

- L'index

- Le sous-index
- Les données a échanger
- Le bit d’envoi de la requéte SDO

4- Associer une a une les variables associées a la requéte a I'aide de la commande « Add
variable ;= »_ Alternativement, vous pouvez assigner les variables aux requétes en

& 0 byS0D0_Send Code

3 1:wsD0_Send_lndex

3 3 bwSD0_Send Sublndex
3 4 dwsDO0_Send Value
3 bSD0_Send CMD

glissant et déposant les variables sélectionnées a partir de la zone des variables dans les

requétes.
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D:\RightWON Projects\AUCHAN_RONCQMAUCHAN_RONCO CAN Data

B 331 (1) - Pall analogue 2 TRD3 = | e
E B[4 391 (8] - C&Mopen Slave 1 - TPDO3 ’ Yaratle UK |
1 B4 551 (8] - CANopen Slave 1 - CSDO Spmbol:  |bySDO_Send Lode _| B
= 0 byS0DO0_Rec Code
‘ 3 1:w5SD0_Rec_Index
0 @ 3 bySDO_Rec_Sublndex @' Data euchangs
m & 4 dwSD0_Rec_Value Offset: ID_ ey -
S O bSD0O_Rec_Flag
&5 BP BD1 (€] - CéMopen Slave 1 - S50 Bit: ID_ Fomnat: |Signed inkeger |
T 2 0 bySD0O_Send Code [ Eig endia%
B @ 1: wSDO_Send Index
2 3 bySD0O_Send_Sublndex
@ 4 dwsSD0_Send Value " Diagnostic / Control
= bSD0_Send CMD b Irfa: I j
B 802 [8)- SD0 message to node 2 co
Mg MODEBEUS Master -
Syrnbol | Mode | Difset Range Ii Range I—
[ [

Signal Min: Signal Max:

5- Répéter les étapes 1 a 4 pour définir la réponse (l'identificateur COB du message (580 +
adresse du nceud).

5.2. Exemple d'utilisation des requétes SDO pour l'initialisation

L'exemple « Init_Example » suivant illustre la configuration de 4 modules de 2 entrées
analogiques Phoenix Contact IB IL AI 2/SF. Ces modules sont par défaut configurés en 0-10V et
sont réassignés en entrées 4-20maA.

Selon la documentation du module et du contréleur CANopen, les actions suivantes doivent étre
réalisées :
Ecriture de la donnée 0x800A (commande d’un mot = 0x2B) a I'index 0x2400 (AIP
range) pour les 8 sous-index variant entre 1 et 8 (8 premiéres entrées analogiques).

Cette commande est réalisée avant le démarrage des nceuds.

5.2.1. Configuration du CANopen

Dans cet exemple, les entrées analogiques et numériques sont rapatriées par une requéte RTR
sur demande (contrdlée par programmation). Les SDO sont gérées par les blocs 581 et 601,
voir définition des messages SDO dans le pilote CANbus.
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DARightWON Projects\CAN_Init_Examplellnit_Example - 10 Drivers

E CaM bug
N & Port [125Ebs) CAN-1.Cann-1
Er 000 (2] - CaMopen MMT - Start - Al nodes

E Q) CO_MMT_Start_al
= B 181 (0]- RTR for DI Poling (TPDO1)
E_ @ CO_Pall TFOOT
B4 181 [4] - Digital Inputs - TPDO1
Q_ E» 201 (4) - Digital autputs - RPDO1
& B 281 [0]- RTR for A1 Poling (TPDOZ]

- = CO_Pol_ TPDOZ
B B4 231 (8] - Analog inputs - TPDOZ2
2 O rdnaloglndl
& 2 rdnaloglinlz
3@ 4 rhnalogini3
3@ E: rAnalogindd
B4 531 (3] - CANopen Slave 1 - C50D0
=2 0 bySDO_Rec_Code
&= 1:wSD0_Rec Index
O 2 bySDO_Rec_Sublndex
3 4 dwsSDO_Rec_Yalue
O bSDO_Rec_Flag
Er 601 (3] - CANopen Slave 1- 5500
= O bySDO_Send Code
3 1: w5SD0_Send_Index
2 2 bySDO_Send Sublndex
& 4 dwSDO0_Send_Value
O bSDO_Send ChMD
B4 RightwOnN

5.2.2. Programme de démarrage (pStartup)
Le programme de démarrage fait l'initialisation de quelques variables nécessaires a la gestion du
coupleur CANopen.

Dans cet exemple, les variables CO_Poll_TPDO1 et CO_Poll_TPDO2 servent a rapatrier, par une
requéte RTR sur demande, les entrées analogiques et numériques.

D:\RightWON Projects'CAN_Init_Examplellnit_Example - pStartup *

i f CAWNbus init : wvariables are GLOBAL -
iCAN Step:=0; l S5tep number

+t CO_NMT Start &All:= False; /S § Start node command

Then €O Poll TPDO1l:= False; /¥ Digital input polling

CC_Poll TPDOZ2:= False: S Polling of the first 4 analog inputs

5.2.3. Programme de gestion du CANopen
Le programme CANopen_Init exécute dans les étapes (iCAN_Step) :

1- Etape 0, 2, 4, 5, 7, 10, 12, 14 : envoie successivement les requétes d’écriture SDO au
contréleur en spécifiant a chaque fois :
o la commande (Command)
o I'Index

ata
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o le sous-index (Subindex). Dans cet exemple, le sous-index varie de 1 a 8 pour

chaque commande SDO.
o la donnée (Data)

Dans cet exemple, la commande, I'index et la valeur ont été définis en initialisation au

début du programme, mais pourraient étre définis dans chaque étape.

2- Etape 1, 3,5, 7,9, 11, 13, 15 : attend la réponse du contrdleur a chaque requéte. Il est a

noter que la réponse n’est pas validée.

3- Etape 16 : par la suite, les nceuds sont démarrés par une requéte NMT.

4- Etape 17 : les entrées analogiques et numériques sont rapatriées sur un front montant
(fonction r_trig) de temporisateurs de type Blink qui envoie sur demande une requéte

RTR.

bSDO_Send_CML:=0;

iCEN_Step 1= 1CAN Step + 1; // Go to next step

' Periodic scanning of the inputs
! Timer for DIs

r trig AI(T Blink AI.Q):

C0_Poll TFDOL1 := r_trig DI.G:
CC Poll TPDOZ := r trig AT.G:
ELSE
iCAN Step := 17;
END CASE:

/ Initialize the data to be sent on the CANCOpen controller

T Blink DI (True, T#60000ms); // See Elink timer in Help
T Blink AT (True, T51000ms=);

! Detect rising edge of timers
r trig DI(T_Elink DTI.Q); // See r trig function in Help

'/ Each Poll request must hawve an independant wvariable

bwSDO Send Code:=l6%ib; S/ Command : Write 2 bytes
Ww3SDC Send Index: F2400; /4 Data : Phoenix modules AIP Range
dwSDO_Send Value:=1&%2004; // Configuration data, 16é-bit mean, IE IL,
CASE iCAN Step OF
ffInitialize the first & analog inputs
0,2,4,6,8,10,12,14:
/ The sub-index designate the channel number.
/ Index 0 is the number of analog inputs
by5D0_Send SubIndex:= RNY TO USINT (1 + (iCAN Step/2)):;
f o to next step
iCAN Step := iCAN Step + 1;
' Send the 5D0 command
b5DO Send CMD:=True;
'Y Wait for the 5D0O response
1,3,5,7,9,11,13,15:
// The send command is wvalid for one cycle
b5DO Send CMD:=False;
/{ Flag shoud be on when receiving the answer
if B3DO Rec Flag = True then
iCAN Step := 1iCAN Step + 1; // Go to next step
end if;
/ Start the nodes
CO_HMT Start All := True; // Noeuds CANOpen initialises

Note : L'envoi de plusieurs requétes est facilité par I'utilisation de recettes de commande, voir la

description du projet CAN_PDO_Example.

ata
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5.3. Ajout de PDO supplémentaire a la configuration CANopen

Comme préalablement mentionnés, les coupleurs CANopen conformes a la spécification DS401
permettent de supporter sans aucune configuration jusqu’a 12 entrées analogiques, 12 sorties
analogiques, 64 entrées numériques et 64 sorties numériques. L'exemple

« CAN_PDO_Example » illustre comment on peut ajouter des PDO a un systéme pour supporter
un plus grand nombre d’entrées/sorties. Avant de passer aux explications du projet
CAN_PDO_Example, les principes de base d’utilisation des registres associés aux PDO sont
décrits dans les sous-sections suivantes.

5.3.1. Commandes SDO de lecture/écriture des entrées/sorties

Il est possible au RightWON de faire la lecture des entrées ou la mise a jour des sorties a l'aide
des commandes/réponses SDO. Selon la figure suivante, une requéte de lecture (0x40) a l'index
0x6401 et sous-index 00 retourne un octet indiquant le nombre d’entrées analogiques de 16 bits
reliées au coupleur CANopen. La lecture de I'index 0x6401 et sous index 12 (0x0C) retourne la
valeur de I’entrée analogique #12 sur un entier signé de 16 bits.

Write digital outputs 8-bits Read analog inputs 16-bits
Index OxE200 Index OxG401
Sub-Index 0x00 : Qty DO 8-bits Sub-Index 0x00 ; Cty Al 16-bits

Sub-Index 0x01 : DO #1 TO & Val, Sub-Index 0=01 : Al #1 Value
Sub-Index Ox02 : DO #8310 16 Val. Sub-Index 0x02 - Al #2 Value
Sub-Index 0x03 : DO #17 10 24 Val. Sub-Index 003 - Al #3 Value
L ] LI
Sub-Index Ox08 DO #57 to 64 Val. Sub-Index 0x0C : Al #12 Value
Sub-Index 0x09 DO #65 to 72 Val. Sub-Index 0x00 : Al #13 Value
N s e
S.-1. OxFE : DO #2025 to 2032 Val, Sub-Index 0xFE : Al #254 Value
Read digital inputs 8-bits Write analog outputs 16-bits
Ides (eBO00 Indesx (G411
Sub-Index Ox00 : Oty DI B-bits Sub-Index 0x00 : Oty AD 16-bits
Sub-Index Ow01 : DI #1 TO 8 Val. Sub-Indesx 0xd1 @ AC #1 Value
IO s s e

De la méme maniére, il est possible de faire la mise a jour de 8 bits sur le troisieme module de
sortie a I'aide d'une commande d’écriture d'un octet (0x2F) a l'index 0x6200 et sous-index 3.
Cette méthode de lecture/écriture des entrées/sorties supplémentaires qui excedent les PDO de
base est supportée par le RightWON, mais génére un trafic de communication important sur le
CANbus. Il est alors préférable de construire des PDO supplémentaires en utilisant les registres
de mapping des PDO.

5.3.2. Registres de mapping des PDO

Les registres de mapping permettent d’assigner le contenu aux PDO. Le nombre de registres de
mapping dépend du manufacturier du coupleur. Par exemple, le coupleur CANopen IL CAN BK-
TC de Phoenix Contact supporte la définition d'un maximum de 32 RPDO et 32 TPDO incluant les
PDO de base (4 de chaque type). Tel qu’illustré a la figure suivante, il existe un enregistrement
(index) par PDO. Le sous-index 0 contient le nombre d’objets a mapper alors que les sous-index
suivants définissent le mapping des objets, c'est-a-dire la liste des commandes SDO de
lecture/écriture a effectuer sur les modules.
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L'exemple de la figure suivante illustre le mapping du RPDO1 (index 0x1600) d’un coupleur
muni de 2 modules de sorties digitales de 8-bits (sous-index 00 = 2). Les sous-index 1 et 2
contiennent alors la commande d’écriture SDO de 8 bits sur le premier et le second module. S'il
y avait eu a supporter 72 sorties digitales, les 64 premiéres sorties seraient automatiquement
assignées au RPDO1. Il faudrait alors créer par exemple le RPDO5 (index 0x1605) et assigner 1
objet (sous-index 00) avec un mapping de 0x6200 09 08 (9™ groupe de sorties de 8 bits).

L'exemple illustre aussi le mapping du TPDOS5 (index 1A04) comprenant 4 entrées analogiques
(entrées #13 a #16). Le mapping contient le nombre (sous-index 0 = 4) et la liste des entrées
du TPDO exprimées en commandes de lecture.

En plus de définir le mapping des PDO, il faut aussi faire |'assignation de l'identificateur COB-ID.

Sub-Index 00 - # Mapped abjects

Sub-Index 1 : PDO mapping 1

Sub-Index 2 : PDO mapping 2
Sub-Index 3 : PDO mapping 3

Index 0x1800 RPDO1 mapping

Sub-Index 4 : PDO mapping 4

Index 0x1601 RFDOZ mapping

Index 0x1602 RPDO3 mapping

Indenx 0x1603 RPDO4 mapping

Index 0x1604 RPDOS mapping

Index Ox161F RPDO32 mapping

LI N
[ Sub-Index 0x40 - PDO mapping 64 ]

Index 0x1AD TPDO1 mapping

Sub-Index 00 - # Mapped objects

Index 0x1AD1 TPDOZ mapping

Sub-Index 1 : PDC mapping 1

Index 0x1A02 TPDOS mapping Sub-Index 2 PDO mapping 2 Ox 6407 OE 10

Index (1 A3 TPDOA mapping Sub-Index 3 : PDO mapping 3 Ox B407 OF 10

Incex Ox1 404 TPDOS mapping Sub-Index 4 : PDO mapping 4 Ox 64071 10 10
L

w02
Ox G200 07 08 F—'
Ox G200 02 08
I 1
Length: 8 bits
T DO group #

Write Digital Quputs B-bits

w04
0w 6401 0D 10

[ Index Dx1A1F TPDO32 mapping ]

T
Length: 16 bits
Al #

Read Analog Inputs 16-bits

5.3.3. Assignation d’un identificateur a un PDO

L'identificateur et le comportement des RPDO et des TPDO sont gérés par les registres de
parameétres de communication illustrés a la figure suivante. Un registre est associé a chaque
PDO. La programmation et le nombre de ces registres varient en fonction du manufacturier du
coupleur CANopen. Par exemple, le coupleur CANopen IL CAN BK-TC de Phoenix Contact
supporte la définition d’'un maximum de 32 RPDO et 32 TPDO incluant les PDO de base (4 de
chaque type).

L'exemple de la figure suivante illustre la configuration par défaut d’'un systéme comportant au
minimum 4 sorties analogiques. Généralement, les RPDO ne supportent que 2 entrées de sous-
index (sous-index 0 = 2). Le sous-index 1 est égal au COB-ID du RPDO (301 dans le cas du
RPDO02 ou 0x80000000 si le RPDO de I'index correspondant n’existe pas). L'index 02 est égal a
O0xFF pour les RPDO asynchrones (non reliés a une commande SYNC, mis a jour directement ou
par requéte RTR).

L’exemple illustre aussi la configuration du TPDO5. L'identificateur 182 (TPDO1 du nceud 2) a été
choisi pour le TPDO5 puisque le protocole CANopen de base ne supporte que 8 identificateurs de
PDO par nceud (se référer a la section adressage des PDO et assignation de PDO supplémentaire
a un nceud). Une requéte RTR au TPDO1 du nceud 2 force le coupleur du nceud 1 a envoyer son
TPDOS.
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Il est a noter qu’une séquence stricte de définition et d’assignation des PDO doit étre respectée.

Index 0x1400 RPDO1 Comm, Par.

Index 0x1401 RPDOZ2 Comm, Par.

Index 0x1402 RPDO3 Comm, Par,

Index 0x1403 RPDO4 Comm. Par,

Index 0x1404 RPDOS Comm. Par.

Index 0x141F RPDO32 Comm. Par.

Index Dx 1800 TROOT Comm. Par,

Sub-Index 00 : Largest sub-index

Sub-index 1: COB ID

Sub-Index 2 - Transmission type

Sub-Index 3 Inhibit time

Sub-Index 4 ; Compatibility

Sub-Index 5 Event imer

Sub-Index 00 ; Largest sub-index

Index 01801 TPDOZ Comm. Par.

Sub-index 1: COB ID

Index 0x 1802 TPDOA Comm. Par,

Sub-Index 2 : Transmission lype

Index 0x 1803 TPDO4 Comm. Par.

Indax 0x 1804 TPDOS Comm. Par.

L

| Index 0x181F TPDO3Z Comm. Par.

Sub-Indax 3 : Inhibit time

Sub-Index 4 : Compatibility

Sub-lndex 5 : Event timer

02 Largest subindex supported
Ow 0000 0301 COB-ID
% FF Asynchronous object

ox05  Largest subindex supported

Ox Q000 01582 COB-ID

Ox FF A_s:m-:hrnnnus object

Ox 0000 Minimum time between transmissions x 100ms
Do not write

O 0000 Event timer (x1ms)

5.3.4. Séquence de définition et d’assignation d’un PDO

La création ou la modification d’un mapping de PDO et son assignation a un identificateur doit se
faire selon la procédure suivante, se référer a composition d’'un message SDO :

Note : Se référer au manuel de votre coupleur CANopen pour les index, les sous-index et les
commandes (double-mot) a réaliser sur le module PDO pour mapper les entrées ou les
sorties analogiques ou digitales.

1- Choisir I'Index du PDO dans le registre des parameétres de communication en fonction du
PDO a créer (voir la section « Assignation d'un identificateur a un PDO »). Invalider
I'assignation de l'identificateur en écrivant 0x8000 0000 (Data) au sous-index (Subindex)

du COB-ID.

2- Choisir I'Index du PDO dans le registre des parameétres de mapping en fonction du PDO a
créer (voir la section « Registres de mapping des PDO »). Détruire le mapping existant en
écrivant 0 (Data) dans le sous-index (Subindex) du nombre d’objets mappés dans le

PDO.

3- Ecrire la commande (double-mot) (Data) a réaliser sur le module PDO pour mapper les
entrées ou les sorties analogiques ou digitales (sous-index (Subindex) du n-objet a
mapper). L'Index du PDO est dans le registre des parameétres de mapping en fonction du
PDO a créer (méme index que |'étape 2).

4- Ecrire le nombre de mapping n réalisé a I'étape précédente (Data) au sous-index
(Subindex) du nombre d’objets mappés dans le PDO. Choisir I'Index du PDO dans le
registre des parameétres de mapping en fonction du PDO a créer (méme index et sous

index que l'étape 2).

5- Attribuer un identificateur COB-ID au PDO créé. L'index du PDO est dans le registre des
parametres de communication, sous-index du COB-ID (méme index et sous index que

I'étape 1).

© 2012 Vizimax, Inc.
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5.4. Description du projet CAN_PDO_Example

Le programme CAN_PDO_Example montre un exemple de définition du TPDO5 avec

I'identificateur COB-ID de 182 (TPDO1 du nceud 2). Les 2 premiéres entrées analogiques du

coupleur sont assignées au TPDO5 en plus du TPDO2.

5.4.1. Configuration du CANopen

Dans cet exemple, les entrées analogiques et numériques sont rapatriées par une requéte RTR
sur demande (controlée par programmation). Les SDO sont gérées par les blocs 581 et 601. De
plus, le programme fait la surveillance du coupleur avec des requétes RTR NMT Node Guarding

(701).

[l CAM bus
& Port [125Kbs) CAM-1.Conn-1 - R CPU CANBus

Er 000 (2] - CAMNopen MMT - Start - Al nodes
B 000[2] - NMT command - Reset all nodes
E» 181 (0] - Pall node 1 for TRDM
B4 181 (3] - Digital In from Made 1 - TPDON
B 182 (0] - Poll node 1 for TRDOS
B4 182 (8] - Analog from Mode 1 TRDOS
E» 201 (4] - Digital out to Made 1 - RPDO1
E» 281 (0] - Pall node 1 far TPDOZ
B4 231 (9] - &nalog in 1-4 from Mode 1 TRDO 2
B 301 (8] - Analog to Node 1 RPDOZ2
B¢ 401 (8] - Analog to Hode 1 RPDO3
B4 5381 (3] - 50O responze from Made 1 CSD0
Br 601 (8] - 500 command o Mode 1 - 5500
Br 701 (0] - NMT Mode Guarding request
B¢ 701 1] - NMT MNode guarding response

5.4.2. Définitions

Les symboles suivants sont utilisés dans le programme. Ces définitions sont globales.

/ CANbus defines

#define WriteByte EYTE1GF2F

mmand identifier for initiate domain

download
d cad
di oad
upload

#define WriteWord EYTE] command identifier for domain
#define WriteDWord command identifier for domain
#define ReadSDC E command identifier for initiate domain
#define Preoperational 16#7F coupler is preoperational

#define Operational 16%05 I I coupler is operational

#define NodeGuardhnswerMask 1 { Node Guard Answer mask

#define SDOAnswerMask 16%EC 5DC command answer mask

#define SDODownloadAnswer 16%60 f/ S5DO Initiate Domain Download valid answer

$define CANInit C S/ CAWNbus initialization in progress
$#define CANInitError -1 f 0 i
#define CANRunning 1
#define CAN NoHBAnswer -2
#define CAN BadNode -3

no answer to heart beat request

bad answer to heart beat

5.4.3. Programme de démarrage (pStartup)

Le programme de démarrage fait l'initialisation de la variable iCAN_Step nécessaires a la gestion
du coupleur CANopen.
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D:\RightWON Projects\CAN_PDO_Example - pStartup
'/ pStartup: thi=s program i=s executed once

3 / and continues with the other programs

L f in the =ame cycle

!I'FHEH

. ' CANbus wariables initialization

= iCAN Step:=0; /# Step number of the CANbus initialization
KT

5.4.4. Recette de commandes
Les commandes SDO sont programmeées dans la recette SDO_CMDS de facon a pouvoir étre
manipulées en séquence (colonne 1 et plus). Se référer a séquence de définition et d’assignation
d’un PDO. La recette contient tous les champs de la commande SDO :
Nom(Name) : Contiens les champs de la commande SDO.
bySDO_Send _Code (Command): Identificateur de commande SDO.

wSDOQO_Send_Index (Index): Index du dictionnaire d’objets.
bySDO_Send_SublIndex (Subindex): Sous-index du dictionnaire d’objets.
dwSDO_Send_Value (Data): Donnée a écrire dans le dictionnaire.

(Voir Command, Index, Subindex, Data dans la section « Gestion du dictionnaire
SDO »)

Valeur (Value) : Lorsque |'application est En Ligne, les valeurs des variables sont affichées
dans cette colonne. Placez le curseur sur la valeur de la variable pour ouvrir une info-bulle
ou la valeur est affichée en hexadécimal.

0- Le champ wSDO_Send Index associé a la colonne (0) contient le nombre de commandes
SDO contenues dans la recette. Dans cet exemple, il y a 8 commandes SDO (colonne 1 a
8), inscrire dans wSDO_Send_Index de la colonne 0 : WORD#8 (ex. : s'il y aurait 32
SDO (colonne 1 a 32), inscrire WORD#32).

“DO_CMDS.rcp

=k Mame | walue| 0 1 | 2 | 3

| bSDO_Send Code BYTEHOV |BYTEHIGHZ3 EYTEHIEHZF  BYTEH#IGHZ3
—|  wSDO_Send Index WORDHE  [Wordih GH1804 WORDHIGHADS WORDHIEH1AD

E bySD0_Send_Sublndex BYTEHD  |BYTEHIBHD! BYTEHIEHD BYTEH1GH01

B dwsSDO_Send Value DWORDHD [DWORDHIEHE0000000 DWORDHIGHD  DwWORDHIG#E40N0110

SDO_CMDS.rcp

B3 | 4 | 5 | & |7 | 8

4 BYTEH1E#22 BYTEH1GH#2F EYTEH1E#23 BYTEH1GH#2E BYTEH1G#2E ’\
_1 WORDHTGH1 A4 WORDHIGHIADS  Wordth 641804 WardtBH2400  Wardi 1682400

E BYTEH1E#02 EYTE#1E40 EYTEHIBH#1 BYTEH#1E401 BYTE#1E#02

10110 | DWORDH16#64010210  DWORDHIE#02  DWORDH#1EH00000182  DWORDH#1EHB004  DWwORDH1E48004

Les colonnes numérotées 1 a 8 sont les commandes SDO et réalisent les fonctions suivanteJ (Se

référer a la section Séquence de définition et d’assignation d’un PDO.) :

NOTE : Pour cet exemple, on se réfere au manuel de l'utilisateur du coupleur CANopen IL CAN
BK-TC de Phoenix Contact. Les commandes SDO 1 a 6 définissent un TPDO5 dans le
nceud 1 avec l'identificateur du TPDO1 du nceud 2 (COB-ID 182). Les commandes SDO
7 et 8 assignent les 2 premiéres entrées analogiques du coupleur au TPDO5 en plus du
TPDO2.

ata
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SD0O_CMDS.rcp

g Mame | #alue | 0 1 | & | 3 |
4 bySDO_Send_Code BYTEHO EYTE#16H23 B TE#16H2F EYTE#16H23
= w3D0_Send_Index WORDHS |/ ord#1E#1804 ORD#1EHTADd WORDHIEH1ADS
E bySD0_Send Sublndex BYTEHO EYTE#1EHM B TEH16H0 EYTE#1EHO1
= dw5D0_Send_Value DwORDHD |DWORDHIGHE0000000 DWORDHIGHD  DWORDHTEHE40TON10

Note : Se référer au manuel de votre coupleur CANopen.

Choisir I'index du PDO dans le registre des parametres de communication en fonction du
PDO a créer (ex. : TPDO5 : Send_Index #16#1804).

Invalider I'assignation de l'identificateur en écrivant 0x8000 0000 (Send_Value

#16#80000000) au sous-index du COB-ID (ex. : Send_Subindex #1).
Dans Send_Code, inscrire 16#23 (transfert de 4 octets de données (Send_Code)).

Index Name

(hex)

Object

Data type Access M/o

Transmit PDO Communication Parameter

1800 | RECORD

1% transmit PDO Par.

PDO CommPar (20;,.,) RW

1801 RECORD

2" transmit PDO Par.

PDO CommPar (20,24} RwW

181F | RECORD

32nd transmit PDO Par.

PDO CommPar (20,2,) RW

B 7.25

Object 1800, - 181F,_: Transmit PDO Communication

Parameter

Contains the mapping for the PDOs the device is able to transmit.

a. Object description

Index 1800, — 181F ey

Name Transmit PDO Communication Parameter
Object RECORD

Data type PDO CommPar

Category Conditional; mandatory for each supported PDO

b. Entry description

Subindex

OP'IE:(

Description

Largest subindex supported

1hex

Subindex
_Descriptian

COB-ID used by PDO

Entry category

Mandatory

Access

RO; RW if COB-ID can be configured

PDO mapping

No

Value range

UNSIGNED32 (Figure 65)

Default value

Index 1800y 180hex + Node-1D, Index 1801 ey 280y +
MNode-ID, Index 18022y 3802y + Node-1D, Index 1803y,
4802y + Node-ID, Index 1804y, - 18FF}.y: Disabled

Subindex 2pex

Description Transmission type
Subindex hex

Description Inhibit time
Subindex -

Description Reserved
Subindex Shex

Description Event timer
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SDO_CMDS.rop

=X Mame | value | O | 1 | 2 | el |
5 be500_Send_Code BYTEHO EYTEH1E#23 BYTEH1E42F B TE#16823
= w500_Send_lndex WORDHE  Word16H1804 WORDH1E#1AD4  WORDHIEH1ADS
E bpS00_Send_Sublndex EYTEHO EYTEH#164M EYTEH164H0 H'TE #1640
= dwSD0_Send_Value DwWORDHD DWORDH#1EHS0000000 | DWORDHTEHD DwWORDETERE40TO110

2- Note : Se référer au manuel de votre coupleur CANopen.

Choisir I'index du PDO dans le registre des parameétres de mapping en fonction du PDO a
créer (ex. : TPDOS : Send_Index #16#1A04).

Détruire le mapping existant en écrivant 0 (Send_Value #16#0) dans le sous-index du
nombre d’objets mappés dans le PDO (ex. : Send_Subindex #0).

Dans Send_Code, inscrire 16#2f (transfert de 1 octet de données (Send_Value)).

Index | Object Name Data type Access Wo

(hex)

Transmit PDO Mapping Parameter

1AD0 | RECORD [ 1% transmit PDO PDO Mapping (21hey) RwW M/O

1A01 |RECORD | 2™ transmit PDO PDO Mapping (21hey) RW MO

1A1F [ RECORD [ 32" transmit PDO PDO Mapping (21hey) RwW M/O
B7.26 Object 1400, - 1A1F, ., Transmit PDO Mapping

Parameter

Contains the mapping for the PDOs, which the device can transmit.
a. Object description

Index 1A00hex — 1ATFpay
Name Transmit PDO Mapping Parameter
| Object RECORD
| Data type PDO mapping
| Category Conditional; mandatory for each supported PDO

b. Entry description

Subindex Ohex |
Description MNumber of mapped application objects in PDO

| Entry category Mandatory

| Access RO; RW if dynamic mapping is supported

| PDO mapping No

| Value range 0: Deactivated 1 - 64: Activated

| Default value {Device profile dependent)
| Subindex Thex = #0pex
| Description PDO mapping for the n-th application object to be mapped

SDO_CMDS.rcp

= M ame [1o] || 2 | 4 |5
=4 bp500_Send_Code .| BYTE#16H23 BYTEH1GH23 O TE#16H2F
= w5D0_Send_Index WORDHTEHR1A04 WORDHTEHR1A04 ORDHTEHTAD4
E bp500_Send_Sublndex BYTE#1EHO1 BYTEH#1EHD2 B TE #1 BHO
= dwSD0_Send_Walue wORDETIEHE4010110  DWORDHIGHEA010210  PWORDH1EHDZ
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Note : Se référer au manuel de votre coupleur CANopen.

3- Mapper la commande (Send_Value : #16#64010110) de I'entrée analogique #1 au
sous-index du n-objet a mapper (aussi mappée dans TPDO1 du nceud 2).

Send_Index du TPDOS5 : 16#1A04, Send_Subindex : #1. Send_Code: #16#23
(transfert de 4 octets de données (Send_Value)).

4- Mapper la commande (Send_Value : #16#64010210) de I'entrée analogique #2 au
sous-index du n-objet a mapper (aussi mappée dans TPDO1 du nceud 2).

Send_Index du TPDOS5 : 16#1A04, Send_Subindex . #1. Send_Code: #16#23
(transfert de 4 octets de données (Send_Value)).

B7.26 Object 1A00,., - 1A1F,.: Transmit PDO Mapping
Parameter

Contains the mapping for the PDOs, which the device can transmit.
a. Object description

Index 1A00hex — 1ATFpay
Name Transmit PDO Mapping Parameter
| Object RECORD
| Data type PDO mapping
| Category Conditional; mandatory for each supported PDO

b. Entry description

Subindex Opex

Description Number of mapped application objects in PDO

Subindex Thex = $0hey

Description PDO mapping for the n-th application object to be mapped
| Entry category Conditional, depends on number and size of objects to be
) mapped
| Access RW

PDO mapping No
| Value range UNSIGNED32
| Default value {Device profile dependent)

d. 2nd TPDO mapping (analog inputs)

This TPDO transmits event-driven the 16-bit values of maximum 4 analog inputs. The
default transmission type shall be 255; the default values for inhibit and event timer are 0.
By default interrupt source (object 6423,.) is disabled. If one analog input changes its
value and object 8423;. is enabled, the PDO shall be transmitted immediately. If an analog
interrupt condition is enabled, the PDO shall be transmitted only if the interrupt condition is
fulfilled. if more than one interrupt condition is enabled, the PDO shall be transmitted if one
of these conditions is fulfilled.

Index Subindex Comment Default value
1ADT .y Opey MNumber of mapped objects No

1AO oy Thex 15 object to be mapped 6401 01 10,
1A ey Zhex 2" object to be mapped 6401 02 104,
TR Thex Shex 3= DOJECT 10 U2 mapped BRUT U TR
1A fay Ahex 4™ object to be mapped G401 04 104,

The number of mapped objects into the PDO depends on the hardware.

ata
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SD0_CMDS.rep
=g Mame [1of |1}l | & | 7 I
=5 bpSD0_Send Code . . | BYTE#1EHZF BYTE#1E6H23 BYTEHIEHZE
= wSD0_Send_Index o | WORDH1EH1ADS | WordH 1681804 Wiordf 1682400
E bpSDO_Send Sublndex e o . | BYTE#1EHO BYTER1E6H01 B TEH1EHO
E dwSD0_Send Value .. | DWORD#H1EHDZ DWwWORDHIEHO00001E2  DiWORDHTEHB00M

Note : Se référer au manuel de votre coupleur CANopen.

5- Validation du mapping du PDO en programmant, au sous-index du nhombre d’objets
mappés dans le PDO.

Le nombre d’entrées analogiques qui a été programmé (commande SDO 3- et 4-) est 2
(Send_Value #16#2). Send_Code: 16#2f (transfert de 1 octet de données
(Send_Value).

Send_Index du mapping de TPDOS5 : 16#1A04. Send_Subindex #0.

B7.26 Object 1A00;., - 1A1F.: Transmit PDO Mapping
Parameter

Contains the mapping for the PDOs, which the device can transmit_
a. Object description

Index 1A00hey — TAT ey
Name Transmit PDO Mapping Parameter
| Object RECORD
| Data type PDO mapping
| Category Conditional; mandatory for each supported PDO
b. Entry description
Subindex Onex
Description Number of mapped application objects in PDO
| Entry category Mandatory
| Access RO; RW if dynamic mapping is supported
| PDO mapping Mo
| Value range 0: Deactivated 1 - 64: Activated
| Default value (Device profile dependent)
| Subindex Thex = 40ney
| Description PDO mapping for the n-th application object to be mapped
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5D0_CMDS.rep
g Name [lof []lls | & 1|7 I
4 bpSDO_Send Code . .. BYTEH®1EHZF BYTE#1EH23 ' TEHI1EHZE
= wSD0_Send_Index .. WORDHIERTADS | ‘wordH1EH1804 ord#1E82400
E bpSDO_5Send Sublndex e . BYTE#1EH#0O BYTER1EH0 ' TEH1EH#O
E dwSD0_Send Value . .. DWORDH#1EHDZ DWwWORDH#IEHO00001E2  DAWORDHTERB00N

Note : Se référer au manuel de votre coupleur CANopen.
6- Validation du PDO en programmant son nouveau COB-ID.

Le TPDO5 est mapper au TPDO1 du nceud 2 avec le COB-ID 182 (se référer a la
commande SDO 0).

TPDOS5 : Send_Index #16#1804. Assigner un identificateur en écrivant 182
(Send_Value #16#00000182) au sous-index du COB-ID (ex. : Send_Subindex #1).
Dans Send_Code, inscrire 16#23 (transfert de 4 octets de données (Send_Value)).

B7.25 Object 1800,. - 181F,_: Transmit PDO Communication
Parameter

Contains the mapping for the PDOs the device is able to transmit.

a. Object description

Index 1800hex — 181Fpay

Name Transmit PDO Communication Parameter
Object HECUOHD

Data type PDO CommPar

Category Conditional; mandatory for each supported PDO

b. Entry description

Subindex Opaxe

Description Largest subindex supported

Subindex Thex

Description COB-ID used by PDO

Entry category Mandatory

Access RO; RW if COB-ID can be configured

PDO mapping MNo

Value range UNSIGNED32 (Figure 65)

Default value Index 180052y 1804z, + Node-1D, Index 1801 hay: 280, +
Node-ID, Index 1802}0,: 380he, + Node-1D, Index 1803;.,:
480pe, + Node-1D, Index 1804y, - 18FF e, Disabled

ata
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S5D0_CMDS.rcp

| 8 [ [ [

Narne Lol [[IIl8 |7 |8
bpSD0_Send_Code I BYTEHIEHZ3 BYTEHIEH2E BYTEHIGH2E
w3D0_Send Index W ordf1 61804 wWordf1 62400 *ordf 62400
bpS00_Send_Sublndex B TE#1EHM BYTE#1EHM B TE#1EHDZ
dwSD0_Send Value Dw/ORDHIEHROO0DOT 82| DWORDHIEH200: DWW/ ORDHTERS00A

Note : Se référer au manuel de votre coupleur CANopen.

7- Programmation de I'entrée analogique #1 en entrée de courant 4-20mA

(0b1000 0000 0000 1010 — Ox800A, Send_Value :#16#800A).
Dans Send_Code, inscrire 16#2B (transfert de 2 octets de données (Send_Value)).

Send_Index #16#2400. Send_Subindex #1

8- Programmation de I’'entrée analogique #2 en entrée de courant 4-20mA (Send_Value
#16#800A). Dans Send_Code, inscrire 16#2B (transfert de 2 octets de données
(Send_Value)).

Send_Index #16#2400. Send_Subindfx #2.

B16.3

a. Object description

Object 2400, .,: AIP Range

Determines the input range for a corresponding analog input,
see AP module-specific data sheet.

AIP module-specific datasheet

One process data output word is available for the configu-
ration of each channel.

Set bit 15 of the cormresponding output word fo 1 to config-
ure the terminal. If bit 15 = 0 the preset configuration is

v

acfive.
Index 24004, it 15:
Name AIP Range i
Object ABBAY Code Configuration
Data type UNSIGNED16 0 Default
Category Manuiaciurer | 1 Configuration data
Bit 9 and bit 8:
b. Entry description Code Filter
Subindex Orex | 00 16-sample mean value (default)
Description Number of analog inputs 01 No filter
Access BO 10, 11 Reserved
Entry category Mandatory Bit 5 and bit 4:
PDO mapping No [Code Format
Value range 0-254 [ 00 IB IL (15 bits) (default)
l Default value 0 01 IB ST (12 bits)
Subindex T 10 IB RT (15 bits)
Description Analog Input 1 Range i Standardized display
Access HW Bit 3 to bit 0:
Entry category Optional Code Measuring Range (Voltage)
PDO mapping No 0000 0Vto 10 V (default)
Value range UNSIGNED16 0001 +10V
Default value No 0010 through | Reserved Ly
0111
Subindex (N) = Number of analog inputs Bit 3 to bit 0
Description N = Number of analog inputs Code Measuring Range (Current)
Access RW 1000 0 mA to 20 mA
Entry category Optional 1001 120 mA
PDO mapping No {7010 4 mA to 20 mA
Value range UNSIGNED16 1011 to 1111 Reserved
Default value No

ISy

Set all reserved bits to 0.
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NOTE : Il est a noter que la recette peut étre exportée/importée en format CSV pour en faire
|’édition. Les étapes 1 a 6 peuvent étre répétées pour la programmation d’autres PDO ou
d’autres entrées dans le PDO ou les étapes 7 ou 8 pour configurer d’autres entrées analogiques.

5.4.5. Programme de gestion du CANopen

Le programme CANopen_Init réalise les étapes suivantes (iCAN_Step) :

0- Remise a zéro de tous les noeuds afin de retourner a la configuration par défaut;

1- Requéte du statut du nceud avec une requéte RTR NMT Node Guard.

2- Vérifier si le noeud est opérationnel et passer a I'étape 4 si c’est le cas.

3- Faire la gestion du time-out basée sur la temporisation T_blink_AI dans le cas ou il n'y a

pas de réponse : boucler a I’'étape 1 si c’est le cas.

Time base for time-out management

S/ Init sedquence
CLSE iCAN Step OF
Reset all CAN Open nodes
BRESET CLANCpen Nodes:=True;
; Go To next step
iCAN Step:= iCAN Step + 1:

REequest the Node 1 status
bNode Guarding Nodel:=True;
byScratchPad:=

iCAN Step:= iCAN Step + 1:

[R%]

T blink AT (True, T1000ms}); S/ Period between each Analog input =scan
r trig AT (T blink AT.Q): J// Edge detect

T blink DI (True, T#60000m=); S/ Period between DI integrity Scans

r trig DI{ T blink DI.C): J// Edge detect

T HE (True, T#10000m=): J/f Period between heart beat

r trig HB(T HB.Q): J// Edge detect

S f Verify if Hode 1 is pre-operational
byScratchPad:= RND MASK (byNodeGuardhAnswer, NodeGuardanswerMask) ;
if (byScratchPad = Preoperational) then

iCAN S5tep:= iCAN S5tep + 2; // Step 4
else

iCAN S5tep:= iCRN Step + 1; // Step 3
end if;

Wait until Node 1 is pre-operational (loop to 1)
if r trig AT.Q then iCAN Step:=iCAN Step-2:
end if;
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L'étape 4 fait la préparation des commandes SDO a partir de la recette.

Prepare the 5D0C commands initialization.
SDO commands are stored in SDO CMDS recipe

Send index in first column (0) contains
J4 the gquantity of 5D0 commands to send
kpplyRecipeColumn ('3D0 CMDS.rcp', 0);
disD0 CMDS QTY:=&NY TO DINT (w3DD Send Index): 4 Hunber of 5D0 commands
disSD0 CMDS PTR:=1;
iCRN Step:= iCAN Step + 1; JS4 5D0 commands pointer

Les étapes suivantes font I'envoi et la réception des commandes SDO :

5- Envoi de la commande SDO. Il est a noter que la valeur de la commande (double-mot)
est assignée a 4 octets. Cette conversion n’‘est pas nécessaire dans les versions 1.7 et
plus de I'atelier RightWON Configuration Suite. A cet effet, la variable
dwSDO_Send_Value peut étre assignée directement a la requéte 601 (offset 4).

6- Vérification de la réponse a la requéte SDO. Bouclage a I'étape 5 tant qu’il y a des
commandes a envoyer. S’il y a une erreur dans la réponse, on passe a |'étape 100 et on
indique l'erreur aux autres applications (iCANStatus)

Load the 5DC command an send it
ApplyRecipeColumn ('5D0 CHMDS.rcp', disSDO _CHMDS PTR); // Load the command
/4 Conversion from DWORD to Byte (overcome driver problem in wversion 1.6)
by5D0 Send ValueOO0:=lobyte (loword (dw3DO_Send Value));
by5D0 Send ValueOl:=hibyte (loword (dw3DO_Send Value));
by5D0 Send ValueO2Z:=lobyte (hiword (dw3DO_Send Value));
by5D0 Send ValueO3:=hibyte (hiword (dw3DO_Send Value));
b5D0 _S5end CHMD:=True; // Send the command
iCAN Step := iCAN Step + 1; // Hext step

[}

 Wait for the 5D0 response receiwve flag
if bSDO _Rec Flag = True then
f WValidate the answer
b5DO _Rec Flag:=False;
byScratchPad:= AND MASE (by5D0 Rec Code, SDOARnswerMask):;

if byScratchPad = SDODownloadinswer then
f Valid answer : Execute next command if any
disD0Q CHMDS PTE:= diSDO CHMDS PFIE + 1; // Hext command
if disDO CHMDS PTE > diSDO CHDS QTY then
iCAN Step := 1iCAN Step + 1; ff Valid response
else
iCAM Step := iCAN Step - 1 ; /¢ Loop for nextc
end if;
else
Invalid answer. Indicate the error
iCANStatus:= CANInitError; J/ Initialization error
1CAN Step:=100;
end if;
end if;
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Les étapes 7 a 11 réalisent les actions suivantes :
7- Démarrage des nceuds
8- Requéte RTR de lecture du statut du noeud 1

9- Vérifier que le nceud est opérationnel et passer a I’étape 11 dans ce cas.

10-Gestion du time-out de la réponse du nceud. Passe a |'étape 8 dans le cas ou le noeud

n’'est pas opérationnel.

11-Requéte de lecture des entrées numériques et préparation a I’'envoi périodique des TPDO.

T

Start CANbus nodes

bSTART CANOpen Nodes := True; // Go in operational mode
iCAN Step := 1iCHN Step + 1; S/ Next step
Regque=st the Node 1 =status

blode Guarding Nodel:=True:
iCAN Step:= iCAN Step + 1;

e, LED

byNodeGuardAnswer :=0;
bHeartBeatRcv:=Fal=se;

S Verify if Hode 1 i= Operational
byScratchPFad:= AND MASE (byNodeGuardhAnswer, NodeGuardinswerMask) ;
if (byScratchPad = Operational) then

iCAN Step:= iCAN Step + Zr // Step 11
el=e

iCAN Step:= iCAN Step + 1r // Step 10
end if;

* Wait until Hode 1 i=s operational (loop to 8)
if r trig AT.Q then iCAN Step:=iCAN Step-2;
end if;

Force a digital input scanning
bPoll TPDO1 := True;

iCANStatus = CANEunning: S/ Initialization done!
iCAN Step := iCAN Step + 1; // Hext step
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A I'étape 12, les requétes de lecture sur demande (RTR) des entrées numériques (TPDO1) et
des entrées analogiques (TPDO2 et TPDO5) sont effectuées périodiquement. En plus, une
commande de lecture périodique du statut du nosud est effectuée afin de détecter les erreurs de
communication entre le RightWON et le coupleur CANopen.

" Periodic scanning of inputs
BFoll TFDOLl := r trig DI.C;
BFoll TFDOCZ2:= r trig AI.C»
BFPFoll TFDOS:= r trig AI.C»

f Send the heart beat
Elode Guarding MNodel:=r trig HE.Q:

' Hode Heartbeat

" Send the heartbeat at rising edge of blink timer
if blode Guarding Nodel then
byNodeGuardaAnswer:=1; 7/ Indicate that the HE is sent
end if;
f Werify the walidity of node status if a message is received

if bHeartBeatRcv then
bHeartBeatRcv:=False;
byScratchPad:= AND MALSE (byNodeGuardhAnswer,HodeGuardinswerMask) ;
if (byScratchPad <> Operational) then
/4 Imvalid answer. Indicate the error
iCANStatus:=CAN BadMNode; // Initizlization Error
iCAN Step:=CAN BadNode;
end if;
therwise check the time-out
else
/4 Ho answer time—-out management
if {(not(T_HE.Q))and byMNodeGuardinswer = 1) then
iCANStatus:= CAN HNoHBAnswer;
iCAN Step:=CAN HNoHBAnswer;
end if;
end if;

ELSE
iCAN Step := 1CREN Step;
END CLSE;

5.5. Utilisation des fonctions CANSNDMSG et CANRCVMSG

Les fonctions CANSNDMSG et CANRCVMSG peuvent étre utilisées pour faire I'écriture et la
lecture de données sur le CANbus a partir d'un programme d’application plutét qu’a partir du
configurateur de bus de terrain. Le projet CAN_PDO_PGM contient le méme exemple que le
projet CAN_PDO_Example. Par contre, les étapes 5 et 6 font I’envoi des commandes SDO avec
la fonction CANSNDMSG et la réception des réponses avec la fonction CAMRCVMSG plutét que
de faire les échanges avec le configurateur de bus de terrain. Les commandes sont envoyées
par un tableau (usCAN_TSDO_DATA[]) assigné a partir de la recette modifiée SDO_CMDS qui
inclut le nombre d’octets a envoyer (diTSDO_Data_Len).
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Il est a noter que les réponses paramétrées par la configuration de bus de terrain sont
interceptées et ne sont pas acheminées a la fonction CANRCVMSG. De plus, il faut configurer le
FIFO associé au pilote dés que les fonctions CANSNDMSG et CANRCVMSG sont utilisées.

D:\RightWON Projects\CAN_PDO_PGM - CANOpeniO *

. | F Mame
O / Load the 5D0 command an send it 2 4 CANOpenlO ;I
N EpplyRecipeColumn ('5SDO =} ', diSDO_CMDS_PTR); // Load the command bHeartBeat HB Received J
THEH, '/ Data stuffing of recipe (for clarity purpose) e
o usCAN TSDO DATA[O] :=bySDO Send Code; bHeartBeat_Status
= usCAN TSDO DATA[]:=lcbyte (wSDO Send Index); byNodeGuardAnswerllask
< usCAN_TSDO _DATA([2] :=hibyte (wSDO_Send Index); byScratchPad
= usCAN TSDO DATA[3] :=bySDO_Send SubIndex; diSDO_CMDS_PTR
ikl usCAN TSDO_DATA[ =lobyte (loword (dw3D0O_Send Value)): diSDO_CMDS_QTY
m usCAN TSDO_DATA[ =hibyte (loword (dwSDO_Send Value)): ICAN Init
£ usCAN TSDO DATAR[ =lckyte (hiword (dw3D0O_Send Value)); iSCAN SEQ
usCAN TSDO DATA[7]:=hibyte (hiword (dw3D0O_Send Value)); iSSDO_SSDO Send
b5D0 Send CMD:=CRNSNDMSG( strPORT, wdCRNID, diT5DO Data Len, usCRN TSDO DARTR, bRIR ]:_I I'tl'ig }i -
iCAN Step := iCAN Step + 1; // Hext =step -
- - r_trig_DI
6t r_trig_HB
J/ Wait for the 5D0 response receive flag T_blink_Al
CAN 5DO_RCV (StrPORT,usCAN RSDO_DATE) ; T_blink_DI -
if ((CAN_SDO_RCV.OX = True) and (CAN_SDO_RCV.ID = SDORcvID)) then 1 _>|J
dw_RSDO_CANID:=CAN 5DO_RCV.ID; O3 BACnet =
diR5D0C Data Len:=CAN 5DO RCV.LEN;
Validate the answer 4 Boleans
byScratchPad:= AND MASK (usCAN RSDO DATA[0], SDCAnswerMask) ; ZaliilS
if ((bvScratchPad = 5DODownloadAnswer)) then CANRCYMSG [*Receive...
/f Valid answer : Execute next command if any IT CANSNDMSG [*Send C...
disSDO_CMDS_PTR:= diSDO_CMDS_PTR + 1; // Next command [ CaMopen
if di5DO_CMDS_PTR > diSDO_CMD5_QTY then 3 Clack
iCAN Step := iCAN Step + 1; Valid response 3 Comparisans
else_ ) ) L [ Conversions
iCAN Step := iCAN Step - 1 ; // Loop for next
end if: - 3 Counters
else 3 DNP3
/ Invalid answer. Indicate the error 3 Embedded HMI
iCANStatus:= CANInitError; // Initislization error 3 Files
iCAN Step:=100; 3 IECE1850
end if; 3 Maths
snd_1f; ;l [ Miscellaneous hd
. . e
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