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1. SARRERA

Atal honetan proiektua amaitu ondoreneko erabiltzailearen gida azaltzen da. Enpresak
prozesuaren azalpen sinple bat nahi zuen, orduan euskaraz egindako prozesua gaztelerara
pasaz dokumentu labur bat entregatu da.
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2. MANUAL DE USUARIO

2.1. Configuracion de la BBB

Para comenzar, la BBB se conectara via USB al ordenador. Aparecerd la siguiente
carpeta:

v 4 ﬁ + BeagleBone Getting Started (F:)

Mombre N Fecha de modifica..  Tipo Tamafio
|£] START 1 015 23:17 Archivo HTM 17KB
[ README.md 1 /2015 23:17 Archive MD 1KB
E] README 1 2317 Archivo HTM 1TKE
D nfs-uknv 1 0152317 Documento de texto 1KB
|:] LICEMSE 15/11/2015 2317 Documente de texto 41 KB
|:] D 13/11/ 2317 Documento de texto 1KB
>E] autorun 1 2317 Informacion sobre la instalacion 1KB

scripts 1 /2015 2317 Carpeta de archivos

Drivers 1 2317 Carpeta de archivos

Docs 15/11/2015 2317 Carpeta de archivos

App 15/11/2015 2317 Carpeta de archivos

Figura 1: Fichero de inicio de la BBB.

En esa carpeta elegiremos “START” y nos mandara directo a la pagina de la BBB:

Yo
HuD: @
Start 8 Discover Boards § Leam 4 Explore Collaborate ¥ "Search’

BeagleBoard.org » gefting-started

tine

o4 P P
g Started with
]

(=] dalRAr
Deadgieoone
Step 1: ~J
Plug in your Beagle USB
Beagle boards are tiny computers with all the capability of
Step 2: 2 7 £ x
Install drivers today's desktop machines, without the bulk, expense, or noise
Read the step-by-step getting started tutorial below to begin
Step 3: S developing with your BeagleBone or BeagleBone Black in
E:ru e to web server on minutes.
Beagle
For additional getting started information, visit the suport wiki
l Troubleshooting pages:
l Update to
Oth
Har
' books atest software
Beagle via USB

Figura 2: Pagina web de la BeagleBoard.

Hay que seguir los 3 pasos que aparecen a la izquierda para poder instalar la BBB. En el
primer paso, al reconocer la BBB se pondra en verde. Entonces, podremos seguir con el
segundo paso. En este caso instalaremos los drivers necesarios.
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Step 2 ’Installdrivers

Install the drivers for your operating system to give you network-over-USB accass to your Beagle. Additional drivers
give you serial access to your board.

Operating -
USB Drivers | Comments
System
:ﬂ;dws (G4- G4-bit instalier I in doubt, try the 64-bit installer first.
I
* Mole #1: Windows Driver Carfification waming may pop up fwo or thres fimes. Chck "ignore”, "Install” or "Run”
= Mole #2: To check if you're running 32 or 64-bil Windows see this: hitps:/isupport microsoft comkb 827216 @.
= Mole #3: On systems without the lalest service release, you may gel an emor (Oxc00000TE) In that case, please
install the following and retry: hips:fevww microsofl comien-usidownloadiconfirmation_aspx Fid=13523 @
Nnduws (22- 22_hit installer +  Mofe #4: You may need o rebaot Windows.
bit) » Mole #5: These drivers have been lested o work up io Windows 10
Mehwor
Mac OS X f:n"; * Install both sets of drivers.
Linwex mkudevrule sh Driver installation isn't required, but you might find a few udev rules helpful.

Figura 3: 2. paso. Diferentes drivers.

Elegiremos el driver segln el sistema operativo. En mi caso Windows (64-bit). Al
instalarlos, apareceran en verde los dos primeros pasos.

board.org

Getting Started

System Reference Manual and Hardware Documentation

SERE When all else fails, read the manual: BeagleBone Black Docs.
Plug in BeagleBone via USB

Step2: @ Step-by-Step Quick-Start

Install drivers

Step 3: Step #1: Plug in BeagleBone via USB

Browse to web server on board
Use the provided USB cable to plug BeagleBone into your computer. This will both power the board and provide a
development interface. BeagleBone will boot Linux from the provided 4GB microSD card (White board) or on-board
Troubleshooting 2GB eMMC (Black board) and operates as a flash drive. This provides you with a local copy of the documentation and
Update to latest software drivers
Other software options You'l see the PWR LED it steadily. Within 10 seconds, you should ses the other LEDs blinking in their default

Hardware documentation configurations.
* USRO is configured at boot to blink in a heartbeat pattern
= USR1 is configured at boot fo light during microSD card accesses
+ USR2 s configured at boot to light during CPU acivity
* USR3 s configured at boot to light during eMMC accesses

PWR USR3 USR2 USR1 USRD

.

Figu 1: “Step 17y “Step 2” finalizados.

BBK 0001

Después de instalar el driver, el tercer paso seria conectarse al link http://192.168.7.2 para
ver si se ha conectado o no. Esa direccion seria la IP de la BBB via USB. En caso de
conectarse aparecera el siguiente mensaje:

‘fv Your board is connected!

BeagleBone running BoneScript 0.2.5 at 192_.168.7.2

Figura 2: “Step 3”.Mensaje de conexion de la BBB.
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Una vez que la BBB esté conectada, hay que meterse en el link
https://beagleboard.org/latest-images, donde se encuentran las imagenes de Linux Debian
y elegiremos la méas nueva. El Debian 8.7 es el mas nuevo pero hemos visto que como
root (administrador) no es posible entrar. Entonces, elegiremos la Debian 8.6. Después
de descargar la imagen, hay que descomprimirlo via 7zip:

lEdz|

Archivo Editar Ver Favoritos Herramientas Ayuda
=1
f = v B = X i
Agregar Extraer Probar Copiar Mover Borrar Informacién
¥ | D:jon\DUTT_TFG\bone debian' ~
Nombre Terasda Adadificads Lraada Corantaria Directorios Ficheros
Packages Extraer : D:\jon\DUTT_TFG\bene debian'\bene-debian-8.6-kqt-4gb-armhf-2016-11-06-4... X
q:; bone-debian-8.6-lkqt-4gh-armhf-2016-11-0 g, .
<. Packages.gz

‘ D:Yon\DUTT_TFG'bone debian®

> |

‘bone-debian-E.E-bcqt-4gb-arrnM-2D1 5-11-Ds-4.| s

Modo de directorio “ |

Directorio completo
[ Mostrar la cortrasefia
[] Bliminate duplication of root folder

Sobreescribir [ Restore file security
Con confimacidn ~
comse | [

Figura 3: Descomprimiendo la imagen Debian via 7zip.

Después de descomprimirlo, se consigue el .img y se introducira en la tarjeta SD con el
programa Win32:

% Win32 Disk Imager — O >

Image File Device

|-06-4gh.ima/bone-debian-.6-bxqt-3gh-armhf-20 16-11-06-4gb.img | H:Y ~

Copy | [ ] MD5 Hash:
Progress
Version: 0.9.5 Cancel Read Write Exit

Figura 4: Win32 Disk Imager.

Después de introducir la imagen en la SD, entraremos en la pagina http://www.putty.org/

y descargaremos la aplicacion “putty”. Esta aplicacion la usaremos como el terminal de
nuestra BBB. Para ello, introduciremos su IP:

AURREKONTUA 5
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@ PuTTY Cenfiguration >
Categony:
= S,assiu:un Basic options for your PuTTY session
 Ten I_.c'glging Specify the destination you wart to connect to
= Temmina )
Host Mame (or [P address) Port
- Keyboard
Bl [ | |22
- Features Connection type:
= Window (OJFRaw () Telnet () Rlogin @) SSH () Serial
- Appearance
App ) Load, save or delete a stored session
- Behaviour
... Translation Saved Sessions
- Selection
C':'l':'f"rs Default Settings load
= Connection Beaghg Bone
- Data XENOMai Foris
- Prosgy
.. Telnet Delete
Rlogin
+- 55H
""" Sefial Ciu:use window on exit: B
(_JAways  (_Mever (@ Only on clean exit

Figura 5: Configuracién de Putty poniendo la IP correcta.

Si introducimos la BBB sin la SD veriamos que tiene la imagen de fabrica:

EP 192.168.7.2 - PuTTY - O ®

Figura 6: Terminal de Putty con la imagen de fabrica.
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Si nos conectamos como “debian”, delante de cada comando debemos de poner “sudo”
para mandarlo como administrador. En caso de conectarse como “root”, no tendriamos
que usar “sudo” ya que estamos trabajando como administrador.

Introduciendo la SD, veriamos que la imagen esta actualizada:

EP 192.168.7.2 - PUTTY - O *

Figura 7: La nueva imagen de la BBB.

Si queremos cambiarle el Kernel, tendriamos que entrar en este link https://rcn-
ee.com/repos/debian/pool/main/l/linux-upstream/ y elegiriamos el que quisiéramos y
tendriamos que escribir las siguientes funciones:

cd /opt/scripts/tools

git pull

-> specific version ./update_kernel.sh --kernel 4.4.14-bone-rt-r11
better:

./update_kernel.sh --bone-rt-kernel -stable

Después de meter la imagen y el kernel nuevo para tener mejor Real-Time, tendremos
que cambiar el CPU Governor de “ondemand” a “performance” para que sea a IGHz.

Edit file /etc/init.d/cpufrequtils and change the entry GOVERNOR="ondemand" to
performance.

Después de hacer esto, todas las actualizaciones de la SD lo flashearemos en la eMMC
de la BBB.
Para ello:

cd /opt/scripts/tools/eMMC/
./init-eMMC-flasher-v3.sh

Entonces, los LED-s de la BBB empezaran a parpadear y hay q esperar hasta g se apaguen.
Al finalizar, podremos quitar la SD y al conectar sin SD tendremos ya la imagen vy el
kernel nuevo. Para comprobar esto, usaremos los comandos “dmesg” (para ver el kernel)
y “cat /etc/issue” (para ver la imagen).

Al Ethernet le daremos una IP fija para luego poder usar en CODESYS. Para ello hay que
configurarlo en el “Putty”.

nano /etc/network/interfaces

Al hacer esto entraremos dentro del fichero y habra que escribir esto:

AURREKONTUA 7
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auto ethO

iface ethO inet static

address XXX.XXX.XXX.XXX = Por ejemplo: 192.168.1.69
netmask XXX.XXX.XXX.XXX-> Por ejemplo: 255.255.255.0
gateway XXX. XXX.XXX.XXX-> Por ejemplo: 192.168.1.197

(Y1)

Después de escribir, hay que guardar el fichero con “Ctrl+x” y luego para confirmar “y”,
entonces se guardara y saldra al terminal.
Para finalizar con la configuracion:

connmanctl services

Saldran estas dos opciones:

Figura 8: Direcciones del MAC de Ethernet.

Para saber cual de los dos es haremos “ifconfig” para elegir la de Ethernet.

Figura 9: Informacion de “eth0”.

Al elegir haremos lo siguiente:

connmanctl config ethernet_68c90bc37cb4_cable --ipv4 manual 192.168.1.69(gure address-a)
255.255.255.0(gure netmask-a) 192.168.1.197(gure gateway-a) --nameservers 8.8.8.8

Después de esto nos pondremos en marcha con CODESYS. Para ello, tendremos que
descargar el programa de CODESYS por la pagina de “CODESYSS Store”.

CODESYS Development System .

V3 0 Reviews
CODESYS 35-5Smart Software Solutions GmbH

Order number: 1101000000 €D.0‘0

The CODESYS Development System is an IEC 61131-3 programming
tool for the industrial controller and automation technology sector.

Add to My Wishlist

Figura 10: La aplicacion de CODESYS.

Y para usar la BBB, hay que descargar el siguiente paquete:
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CODESYS Control for BeagleBone Farara—
| - SL 2 Reviews

35-Smart Software Solutions GmbH

Order number: 2302000013 €70.00

The product "CODESYS Control for BeagleBone SL” extends the Linux
environment of a BeagleBone Black with the functions of a CODESYS...

Add to My Wishlist

Figura 11: Paquete de CODESYS para control de BeagleBone.

Después de instalar el programa entraremos en CODESYS. Entonces, abriremos
Herramientas y veremos que “Update BeagleBone Black™ no aparece, lo que significa
que hay que instalar el paquete de la BBB. Para ello, entraremos en “Herramientas
- Administrador de paquetes...”.

(7 Administrador de paquetes *

Paquetes ya instalados:

Actualizar Ordenar por: | Mombre ~ Instalando...

MNombre Version Fecha de instalacién Informacién de actualizacién

# CoDESYS Contral for BeagleBone 5L 3.5.10.20 24f03/2017
ﬁ CODESYS SoftMotion 4,2.0.0 20/04/2017

Actualizaciones

Buscando actualiz

Figura 12: Ventana de “Administrador de paquetes” de CODESY'S.

Elegiremos el paquete de la BBB y clicaremos donde pone Instalando... y empezara a
instalarse. Después de instalar, cerraremos el programa y al volver a entrar aparecera en
“Herramientas” la opcion de “Update BeagleBone Black™. Al entrar ahi le mandara el
runtime de CODEYS a la BBB:

AURREKONTUA 9
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Update Beaglebone Black *

Fackage

Yersion ‘ V35100

Package directory |C “Users'JonCODESYS Control for Beag |

Change
Metwaork
|Piddress 159216872
Scan
Login
|Isername |n:u:t |
Password | |

Cance

Figura 13: Ventana de “Update Beaglebone Black .

Después de esto, crearemos un nuevo proyecto. “Nuevo proyecto = Proyecto standard
—> Poner nombre y ubicacion = Aceptar”. Aparecera la siguiente imagen:

Proyecto predeterminado >

Estd usted preparado para crear un nuevo proyecto predeterminado. Este asistente le

— guiard paraincorporar al proyecto los siguientas objetas:
UE
-Undispositive programable como sedescribe posteriormente

- Un médulo de programa PLC_PRG en &l lenguaje de programacion que se indica mas
adelante

- Una tarea ciclica que llama al PLC_PRG
- Una referancia a |a versidn mas reciente de bibliotaca estandar

Dispositivo: |CODESYS Control for BeagleboneBladk SL (35 - Smart Software Solutions {

PLC_PRG en: |Diagrama de contactos (LD) A

Figura 14: El dispositivo y el lenguaje de programacion que elegimos al crear un proyecto.

En “Dispositivo” pondremos el paquete de BBB que hemos instalado. En “PLC_PRG en”
pondremos el lenguaje de programacion que queramos usar.

AURREKONTUA 10
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Al aceptar, a la izquierda en la pantalla aparecera una ventana llamada “Dispositivos’

Dispositivos - 0 X
=i BEE prodekiv -
= m Device (CODESYS Control for BeagleboneBlacdk 5L)
=& Légica PLC
=1L} Application
m Administrador de bibliotecas
HF] PLC_PRG (PRG)
= @ Configuracidn de tareas
= @ MairTask
& PLC_PRG
% SoftMotion General Axis Poal
E <Vado> (<Vado=)

Figura 15: La ventana “Dispositivos” al principio.

Al clicar en “Device” aparecera la siguiente ventana.

Configuracidn de Examinar red... | Puerta de enlace ~ | Dispositivo - /\
comunicacién J
Aplicaciones
Backup and Restore
Archivos o °
Puerta de enlace

Registro

Gateway-1 v | ‘]ON;ORT\ / v ‘
Ajustes PLC TP-Address: p——

localhost

PLC shell
Port
1217
Usuarios y grupos

Distribucién de tareas

Estado

Irudia 16: La ventana “Device” ensefiando el estado de la comunicacion red.

Ahora, clicaremos en “Examinar red...” para hacer la conexion con la BBB:

AURREKONTUA
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Seleccionar la ruta de red para el control:
= .-,a.'-,-. Gateway-1 Nombre del ~

[fl beaglebone[0003.9860.6002] g;gf;f:;"em

Examinar red

Wink
Direccion del
dispositivo:
0003.96B0.6002

Block driver:
LDP

Fabricante del
sistema de
destino:

35 - Smart
Software Solutions
GmbH

1D del sistema
de destino:
0000 0040

Nombre del
sistema de v

Figura 17: La ventana de después de clicar “Examinar red...”.

Ahi elegiremos “beaglebone” y cuando se conecte el LED apagado se pondra en verde:

Configuracian de Examinar red... | Puerta de enlace ~ | Dispositivo + J

comunicacidn

| Aplicaciones

Backup and Restore

Archivos

Puerta de enlace

Registro

Gateway-1 v] [wo03.se80.E007] (activo) -]
Ajustes PLC 1P-Address: Nombre del dispostive:

localhost beaglebane
PLC shell i N .

Port: Direccién del disposivo:

1217 0003.95B0.E002

Usuarios y grupos
1D delsistema de destino:

Distribucién detareas 0000 0040

Tipo de sistema destino:
Estado 4102

Figura 18: En la ventana “Device” con la BBB conectada.

En “Device”, entraremos en “Ajustes PLC” y haremos algunos cambios.

AURREKONTUA 12
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Application for /O handling: | Application &4

Ajustes PLC
[] Update 10 whilein stop

Behaviour for outputs in Stop: | Keep current values o

Always update variables: Disabled {update only if used in a task) -

Edit Licenses...

Bus cycle options
Bus cycle task: <Sin espedficar = &4

Additional settings

Generate force variables for I0 mapping  [] EnableDiagnosis fordevices

[] show IO warnings as errors

Figura 19: La ventana “Ajustes PLC” de la ventana de “Device”.

En “Always update variables”, en vez de “Disabled” hay que poner “Enabled 2”.
Volveremos a la ventana “Dispositivos” y ahora clicaremos con el boton de la derecha en
donde pone “<vacio>"y elegiremos “Establecer dispositivo”.

Dispasitivos - 0
= BEE proekiu e
= ﬂi Device (CODESYS Control for BeagleboneBlack 5L)
=Bl Légica PLC
=i} Application
m Administrador de bibliotecas
W] PLC_PRG (PRE)
= @ Configuradén de tareas
= @ MairTask
& pLC_PRG

i e—Senaeg] A xis Pool
E <Vado> (=Vado=)

Figura 20: La ventana “Dispositivos” para configurar los GPIOs.

Entonces, estableceremos el dispositivo que se muestra en la siguiente imagen:

AURREKONTUA 13
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[T Establecer dispositivo

mikrokontrolagailuaren bidez

Name: |GPIOS_P9_P8

Action:
(") Insert device (@) Plug device

|Enter a string for a fulltext search in all devices... |

Mombre Fabricante Version
= ﬂi Varios
ﬂj GPIOs P9/PE 35 - Smart Software Solutions GmbH 3.5.10.0

Descripcidn:

BeagleBone Black GPIOs of model P9/P& rev C

Group by category [_| Display all versions (for experts only) [ ] Display outd

ated versions

[  Mombre: GPIOs P3/PE
Fabricante: 35 - Smart Software Solutions GmbH
Grupos:
Version: 3.5.10.0
Muimero de modelo: -
Descripcion: BeagleBone Black GPIOs of model P9,/PE rev C

Insertar el dispositivo en la ranura
<Vacio>

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

Figura 21: La ventana “Establecer dispositivo”

Establecer dispositivo

para elegir los GP10s.

Close

Entonces, clicaremos “Establecer dispositivo” y apareceria en la ventana “Dispositivos™:

Dispositivos

=g BBE_proiektu
= ﬂj Device (CODESYS Control for Beaglebon
=& Légica PLC
= "’j Application
m Administrador de bibliotecas
HF] PLC_PRG (PRG)
= @ Configuracién de tareas
= @ MairTask
H pLC_PRG
2 SoftMotion General Axis Pool

-

eBlack 5L)

M |GPIOs_P9_P8 (GPIOs P2/PE)

Figura 22: En la ventana “Dispositivos” introdu

cido “GPIOs_P9 P8”.

Ahora haremos la configuracion de los pines. Para ello, entraremos en “GPIOs_P9 P8”

y se abrira la proxima ventana:

AURREKONTUA
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GPIOs Configuracidn Parametro Tipo Valor V.. Unidad Descripcién
i @ GPIC_D Enumeration of BYTE notused n... nfc
R @ GPIO_1 Enumeration of BYTE notused n... nfc
. @ GPIO_2 Enumeration of BYTE notused n... P4 Pin 22
@ GPIO_3 Enumeration of BYTE notused ... P4 Pin 21
I ormacon § GPIO_4 Enumeration of BYTE motused n... P9 Pin 18
@ GPIO_S Enumeration of BYTE notused n... P9 Pin 17
@ GPIO_6 Enumeration of BYTE motused n... nfc
# Enumeration of BYTE Output n... P9 Pin 42
@ GPIO_8 Enumeration of BYTE notused n... P& Pin 35
@ GPID_9 Enumeration of BYTE notused n... P& Pin 33
@ GPIO_10 Enumeration of BYTE notused n... P& Pin 31
@ GPIO_11 Enumeration of BYTE notused n... P& Pin 32
@ GPIO_12 Enumeration of BYTE notused n... nfc
@ GPIO_13 Enumeration of BYTE notused n... nfc

Figura 23: La ventana “GPIOs Configuracion” de la “GPIOs_P9 P8”.

Para realizar la prueba he elegido el pin “P9 Pin 42” de la BBB como salida. Entonces, le
ponemos el valor de “Output”.

Después, entraremos en “GPIOs Asignacion E/S” y le daremos nombre al pin elegido.
Como lo hemos elegido como salida, hay que elegir “digital outputs 0-31”.

M GPIOs_P9_PB x| [[] Device

GPIOs Configuracién Find Filter Show all -
GPI0s Asignacin £/ Variable Asignacion  Canal Direccign Tipe Unidad  Descripcién 2
L digital inputs 0-31 %ID0 DWORD
Estado ER ] digital inputs 32-63 %ID1 DWORD
+o digital inputs 64-95 %lD2 DWORD
Informacidn E digital inputs 96-127 %ID3 DWORD
+-Tig digital outputs 0-31 %QD0 DWORD
+- Ty digital outputs 32-63 %QD1 DWORD
+.Tg digital outputs 64-95 %QD2 DWORD
E ] digital outputs 96-127 %003 DWORD
b analog input 0 %IWS UINT
R analog input 1 EAE] UINT
R analog input 2 %I 10 UINT
“p analog input 3 %IW11 UINT
“p analog input 4 YeIWi12 UINT
B analoa inout 5 %IW13  UINT hé
|:| Reset mapping Actualizar siempre |as variables: |Use parent device setting S
IEC Objects
Variable Asignacion  Tipo
# GPIOs @ ToDrvGPIOBEE

@ = Create new variable ' =Mapto existing varizble

Opdiones de ddo de bus

Tarea de ciclo de bus Emplear configuracidn de cic ~

Figura 24: La ventana “GPIOs Asignacion E/S” de “GPIOs P9 P8”.

Entonces apareceran todos los pines del 0 al 31 y tendremos que elegir el nuestro, que
sera el “GPIO _7”. Le daremos un nombre cualquiera para poder identificarlo. Con esto
acabariamos con la configuracion.

AURREKONTUA 15
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Variable Asignacion Canal Direccidn

. 4y digital inputs 96-127 %103

=i digital outputs 0-31 2%%QD0
i GPIO_O %0%0.0
" GPIO_1 %00, 1
T GPIO_2 oRQ¥D. 2
i GPIO_3 YelIX0. 3
" GPIO_4 QK. 4
T GPIO_S %QX0.5
i GPIO_& %¥0.5
"y # GPIO_7 %QX0.7
Fip GPIO_S %10
i GPIO_3 %% 1.1
T GPIO_10 %QK 1.2
i GPTO 11 %1 1.3

Tipo Unidad Descripcien
DWORD

DWORD

BOOL nfc

BOOL nfc

BOOL P9 Pin 22
BOOL P4 Pin 21
BOOL PS Pin 18
BOOL P9 Pin 17
BOOL nfc
BOOL PS Pin 42
BOOL P8 Pin 35
BOOL P8 Pin 33
BOOL P8 Pin 31
RO P& Pin 32

Figura 25: En la ventana “GPIOs Asignacion E/S” con el nombre “LED” en el canal “GPIO_7”.

2.2. EtherCAT

Confiquracion del médulo de EtherCAT

EL1004/EL2004

EK1100 CABECERA

Médulo: pin 1 > CODESYS: bit 0
Modulo: pin 2 > CODESYS: bit 1
Médulo: pin 7 > CODESYS: bit 2
Maodulo: pin 8 > CODESYS: bit 3

Para comenzar con EtherCAT, en CODESYS en “Dispositivos” clicaremos con el boton
derecho encima de “Device” y le daremos a “Agregar el dispositivo” y ahi elegiremos

“EtherCAT”.

Dispositivas

- o X

=5 BBE proiekiy

= ME (CODESYS Control for BeagleboneBladﬂD

=B Légica PLC

b pLc

- &

=-1C} Application
ﬁ] Administrador de bibliotecas

_PRG (PRG)

= @ Configuracion de tareas

MainTask
& PLC_PRG

" SoftMotion General Axis Pool

-

B |cPios_Pa_Ps (GPIOs P3/P8)

Figura 269: En la ventana “Dispositivos” la opcion “Device”.
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Al elegir esa opcion se abrira la siguiente ventana:

ﬁ Agregar el dispositive

MName: |Eﬂ1erCAT_Master

Action:
(®) Append device (O Update device

|Enter a string for a fulltext search in all devices... |

MNombre Fabricante Versign
= ﬁ Buses de campo
+ - BB adaptador Ethernet
+-- AN CANbus
= pals EtherCAT
= nﬁ Maestro
ﬁ 35 - Smart Software Solutions GmbH 3.5.10.0
*.- == EthernetIP
+- NEl Modbus

+ Drafimat E/C

Descripcion: 2

EtherCAT Master

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

[l  Mombre:EtherCAT Master
Fabricante: 35 - Smart Software Solutions GmbH
Grupos: Maesiro
Versign: 3.5.10.0
Mimero de modelo:
Descripcion: EtherCAT Master

=

Agregar el dispositivo seleccionado comao iiltimo "subobjeto” de
Device

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

Agregar el dispositivo Close

Figura 30: La ventana “Agregar el dispositivo” elegido EtherCAT.

Después de “Agregar dispositivo”, apareceria en “Dispositivos”. Entonces, en CODESYS
hariamos “Iniciar la sesion” y encima de “EtherCAT” clicariamos con el boton derecho
y elegiriamos “Buscar el dispositivo”. Con esto, deberian de aparecer los modulos de

EtherCAT conectados a la BBB. Pero para ello, tendriamos que entrar en la pagina de

BECKHOFF y descargar la extensién .xml correspondiente a nuestros modulos.

Entonces, “Herramientas”->’Repositorio de dispositivos” y aqui debemos de instalar las

extensiones correspondientes eligiéndolas y luego dando a “aceptar”. Ahora al hacer
“Buscar el dispositivo” aparecerian nuestros modulos conectados. Para ello, primero

conectaremos los médulos via Ethernet a nuestra BBB.

AURREKONTUA
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General Configuracién automdtica maestro/esclavos Ethercn-r-q—
Sync Unit Assignment EtherCAT NIC Setting
EtherCAT Asignacion E/S Destination Address{MAC) FF-FF-FF-FF-FF-FF Broadecast [ ] Enable Redundancy
Source Address (MAC) 00-00-00-00-00-00 Browse...
Estado
Metwaork Name
Informacidn (®) Select network by MAC () Select network by Name
Distributed Clock Options
Cycletime 4000 ps

Ap| Ak

Sync Offset 50 %
[] sync Window Monitaring

Syncwindow 1 S| ps

Figura 31: La ventana de EtherCAT.

En “Source Address” debemos de introducir el MAC de nuestro Ethernet, entonces

clicando en “Browse” elegiremos “eth0”.

Seleccionar adaptador de red

MAC address Mombre  Description

000000000000 lo

6BC50BC37CE4 eth
68C30BCITCEE usb0
6BCS0BCITCRY usb1
8ACB3TIFZTT tap0

OK Ahbaort

Figura 32: La ventana “Browse” de “Source Address”.

Después de esto, haremos “Iniciar la sesion” y clicando en “Ethercat” con el botén
derecho elegiremos ‘“Buscar dispositivo”. Entonces, apareceran nuestros maodulos

conectados:

AURREKONTUA
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Buscar dispositivos O x
A
Digpositivas encontrados
Mombre de dispositive  Tipo de dispositivo Direccian alias
= EK1100 EK1100 EtherCAT Coupler (24 E-Bus) |0
EL1004 EL1004 4Ch. Dig. Input 24V, 3ms 0
EL1004 EL1004 4Ch. Dig. Input 24V, 3ms 0
EL2004 EL2004 4Ch. Dig. Output 24V, 0.54 0
EL2004 EL2004 4Ch. Dig. Output 24V, 0.54 0
= EK1100 EK1100 EtherCAT Coupler (24 E-Bus) |0
EL1004 EL1004 4Ch. Dig. Input 24V, 3ms 0
EL2004 EL2004 4Ch. Dig. Output 24V, 0.54 0
[ ] Mostrar d
Buscar dispositivos Copiar todos los dispositivos al proyecto Cerrar v
£ >

Figura 33: La ventana “Buscar dispositivos”.

Cuando aparezcan los nombres de nuestros modulos haremos “Copiar todos los
dispositivos al proyecto” y asi entraran todos dentro de “EtherCAT master” como
esclavos. Entonces, clicariamos “Inicio” y todos se pondrian en verde. Esto quiere decir
que esta correcto y lo Unico que faltaria seria la configuracién de los pines para probar si
funciona.

=45 ] EtherCAT_Master (EtherCAT Master)

= ﬂj EK1100 (EK 1100 EtherCAT Coupler (24 E-Bus))
[ EL1004 (EL1004 4Ch. Dig. Input 24V, 3ms)
[ EL1004_1 (EL1004 4Ch. Dig. Input 24V, 3ms)
[ EL2004 (EL2004 4Ch. Dig. Output 24V, 0.54)
[ EL2004_1 (EL2004 4Ch. Dig. Output 24V, 0.54)

= ﬂj EK1100_1 (EK1100 EtherCAT Coupler (24 E-Bus))
[ EL1004_2 (EL1004 4Ch. Dig. Input 24V, 3ms)
[ EL2004_2 (EL2004 4Ch. Dig. Output 24V, 0.54)

Figura 34: En “Dispositivos” EtherCAT conectado.

Las entradas son los médulos nombrados “EL1004” y las salidas son los modulos
“EL2004”. Entonces, haciendo la configuracion de cada uno podremos ver si funcionan.
La configuracion de entrada se podra hacer en cualquier modulo del “EL1004” pero para
que funcione tendremos que elegir el modulo correcto para poder configurar sus pines en
CODESYS. Entonces clicaremos dos veces en el mddulo que queramos y le pondremos
nombre a cualquier pin.
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General Find Filter Show all M
P e Variable Asignacion  Canal  Direccidn Tipe  Unidad  Descripcion

W Input %IX0.0 BT Input
EtherCAT Asignacién E/S *p # Input %I0.1  BIT Input

9 Input %IX0.2  BIT Input
Estado H Input %eIX0.3 BIT Input
Informacidn

|Input | Reset mapping Actualizar siempre las variables: |Enabled 2 (always in bus cyde task)

Figura 35: La ventana “EtherCAT Asignacion E/S” de los médulos de entrada de EtherCAT.

Ahora, elegiremos el pin de salida que usaremos en el préximo programa para ver Si
funciona.

General Find Filter Show all v
e rrscaTTEsy Variable Asignacién  Canal Direccién Tipo  Unidad Descripcién

] Output %QX0.0 BIT Output
EtherCAT Asignacidn E/S " Cutput Q0.1 BIT Output

K@ Argia @ Qutput SO0, 2 BIT Cutput
Estado ] Output BLGX0,3 BIT Output
Informacién

Output eset mapping Actualizar siempre las variables: |Enabled 2 (always in bus cyde task]
Reset i | | bl y: oy

Figura 36: La ventana “EtherCAT Asignacion E/S” de los modulos de salida de EtherCAT.

2.3. PROFINET

Configuracion del médulo de PROFINET

4 DI ST DC24V(6ES7 131-4BD01-0AAQ) 4 DO ST DC24V/0.5A(6ES7 132-4BD02-
0AA0)

Modulo: pin 1 > CODESYS: bit0
Mddulo: pin 5 > CODESYS: bit 1
Maodulo: pin 2 > CODESYS: bit 2
Médulo: pin 6 > CODESYS: bit 3

Al principio, seria lo mismo que EtherCAT. Dentro de “Dispositivos” clicariamos con el
botdn de la derecha en “Device” y hariamos “Agregar el dispositivo” pero en este caso
elegiriamos “Profinet”.
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[ Agregar el dispositive >

Name: |Eﬂ1ernet

Action:

(®) Append device Insert device Flug device () Update device

|Enter a string for a fulltext search in all devices... | ~
MNombre Fabricante Versian Descripcian: 2

+- BB Adaptador Ethernet
+ AN CANbus

+-pals EtherCAT

+ - = FthernetlP

+- NEH Modbus

= EB Adaptador Ethernet

ﬂj 35 - Smart Software Solutions GmbH 3.5.10.0 Ethernet Link.

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

[  nombre:Ethernet ~
Fabricante: 35 - Smart Software Solutions GmbH
Grupos: Adaptador Ethernet, Ethernet Adapter, Adaptador Ethernet

Versidn: 3.5.10.0 -
Nimero de modelo: - =
sk

Descripcion: Ethernet Link.

Agregar el dispositivo seleccionado como dltimo "subobjeto” de
Device

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

Figura 37: “Agregar el dispositivo” para PROFINET.

Después de clicar “Agregar el dispositivo” apareceria en “Dispositivos”. Entonces,
entrariamos ahi y nos conectariamos con el moédulo PROFINET via IP.

General
Interface: || |
Estado
Use Operating System Settings
Ethernet Device Asignacion E/S Change Operating System Settings
Informacian IF address 192 . 1688 . 0 . 1
Subnet mask 255 . 255 ., 255 . O
Default Gateway a .0 .0 .0

l

Figura 38: La ventana de PROFINET.

En esta ventana, clicariamos en los tres puntos del “Interface” y de las opciones que
aparecen tendriamos que elegir “eth0”.
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Metwork Adapters et
Interfaces:

Mame Description IP Address

lo 127.0.01

eth0  |192188.169

usbD 19216872

usb1 19216862

tap0 169.254.158.106
IF address 192 . 168 . 1 . 69
Subnet mask 205 266 255 . 0
Default Gateway 152 . 168 . 1 . 157
MAC-Address: |EE:DH:DE:C3:?C:E4

Cancel

Figura39: Las opciones del “Interface”.

Después de conectarse, clicaremos con el boton derecho encima de “Ethernet” y
elegiremos otra vez “Agregar el dispositivo”. En esa ventana elegiremos “Profinet
E/S”->”Maestro Profinet E/S”> “PN-Controller” y le daremos a “Agregar dispositivo”
copiandolo en CODESYS.
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ﬁ Agregar el dispositivo

Name: |PN_Contrc:||er

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

|Enter a string for a fultext search in all devices. .. |

Mombre Fabricante Versian Descripcian:

= ﬂj Buses de campo
+ - = FthernetlP
+ - Bl Modbus
= ¥ Profinet E/S

+-- [¥ Dispositivo Profinet EfS

ﬁ PMN-Controller 35 - Smart Software Solutions GmbH 3.5.10.0 Profinet IO Controller

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

[l  mombre:PN-Controler ~
Fabricante: 35 - Smart Software Solutions GmbH
Grupos: Maestro Profinet E/S

Descripcion: Profinet I0 Contraller

Versidn: 3.5.10.0 -
Nimero de modelo: 1 =
=Y

Agregar el dispositivo seleccionado como dltimo "subobjeto” de
Ethernet

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

Agregar el dispositivo

Figura 40: “Agregar el dispositivo” para instalar “PN-Controller”.

Close

Después de “Agregar el dispositivo” entraremos en la ventana de “PN-Controller”.

Parametros maestro PNIO

Station name |conh’oller| |

Topaolo
—— Default Slave IP Parameter
PNIO Asignacién E/S First IP address 192 . 168 . 3 . 2 | adust
Last IPaddress 192 . 168 . 1 . 254
Estado
Subnet mask 255 . 255 . 255 . 0

Informacidn Default Gateway | 192 . 188 . 1 . 187

Port Data

Port-001 Peer-Station/Port | - | | v

Cable Length MAUType |

Figura 41: La ventana “Parametros maestro PNIO” de “PN-Controller”.

En este caso, pondremos la IP del esclavo clicando en “adjust”. Después pasaremos a la

parte de “Topology”.
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Parametros maestro PNIO 1&M  Auto IP <-- reset Blink LED Nominate

Topology MNeighbour  Meighbour-Po| | Pert  Meighbour  Neighbour-Port Direccidn [P
= m PN_Controller {controller)

PNIO Asignacidn EfS port-001

Estado

| Informacidn

Figura 42: La ventana “Topology” de “PN-Controller”.

Para empezar, clicaremos en el “Refresh” verde, asi encontrara los mddulos que estan
conectados.

Pardmetros maestro PNIO 1&M  Auto |P <-- reset Blink LED Nominate

Topology MNeighbour  Meighbour-Po| | Port MNeighbour  Meighb
= m PM_Controller {controller) = m PM_Controller {controller)
PNIO Asignacidn EfS port-001 port-001
'I'@ profinet no data !
Estado #l contraller no data !

Informacidn

Figura 43: La ventana “Topology” de “PN-Controller” actualizada.

Después, al igual que en EtherCAT hay que buscar los .xml del PROFINET pero en este
caso en la pagina de SIEMENS ya que los médulos son de esta casa. Al encontrar nuestros
modulos hay que descargarlos e instalarlos en “Repositorio de dispositivos”. Luego
haremos “Iniciar sesion” y elegiremos “Buscar el dispositivo” en “PN-Controller” para
encontrar nuestros médulos y poder copiarlos en CODESYS.

Buscar dispositives O >
Dispositivos encontrados ~
MNombre de dispositive  Tipo de dispositive Mombre de la estacion  ldent. N® Direccian MAC Direccian IP
= profinet IM151-3 PN HF Y7.0 profinet 16400000327 28:63:36:6AF1:0E 192.168.1.2
profinet_1 PM-E DC24V (SW=V07.00... 16400000534
profinet 2 ADIDC24V ST (SW=00710.. 16400004018
profinet_3 PM-E DC24V (SW=V07.00... 16400000534
profinet 4 4D0 DC24VI0 BA ST (S 16500004222
controller SINAMICS G120C PN V4T controllerl 16400020409 00:1F:FE:ED:EAZS  152.168.1.3
< >
1&M  Auto lP <-- --> Reset Sefial Mombrar [] Mestrar sélo estaciones sin nembre [[] Mastrar diferencias con el proyecto
I
Buscar dispositives Cerrar
w
< >

Figura 44: La ventana de “Buscar dispositivos” de “PN-Controller”.
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El nombre del dispositivo “profinet” es nuestro modulo de PROFINET. El nombre
“controllerl” es el inversor de PROFINET.

Como antes, entraremos en “Topology” y ahora con los mddulos introducidos clicaremos
en el “Refresh” verde y luego con la flecha de la derecha de “Auto IP” lo meteremos en
nuestro programa.

Parématros maestro PNIO > > O WM Aute o ot Blink

I Topology Port Nexghbour  Neighbowr-P| | Pont Neghbour  Neighbour-Port
= 3 P _Convroler (convroler) = @) Pn_Controler (controler)
PNI0 Asignacida E/S = port-001 profinet port-002 = port-001 profinet port-002
= ¥ profinet (rofinet) = b3 profinet
I Estad port-001 = @ portd0l
port-002 controler port-001 = $3 controler1
Informadidn = ¥ controlert (controlert) @ porto0l
port-001 © port-002
port-002 @ porro2 controller port-001

Figura 45: La ventana “Topology” de “PN-Controller” actualizada.

Como el problema del Jitter no se ha solucionado, mientras envia los paquetes suele dar
errores entonces tendriamos que incrementar los valores del “send clock” y “watchdog”
para que no ocurra. Entonces, pondriamos a 4ms el “send clock™ y a 20ms el “watchdog”
de los mddulos “profinet” y “controller1”.

Parametros PNIO Station name ||:uru:uﬁnet |

Options Station status |:|

I0x5 | |

IP Parameter
PMIO Asignacian EfS

IP address 192 . 168 . 1 . 2
Estado Subnet mask 255 . 255 . 255 . O

Informacién Default Gateway 192 . 188 . 1 . 197

Communication
send clock {ms) 4 o Watchdog (ms) 20z
Reduction ratio i e VLAN ID 0=
Phase = o

Figura 46: La ventana “Parametros PNIO” del PROFINET.

Después de configurar todo, clicaremos en “Iniciar la sesion” y si todo se ponen en verde
significa que no hay ningun error:
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= ﬂj Ethernet (Ethernet)
= ﬂj PN_Controller (PM-Controller)

=3 Kl profinet (IM151-3 PN HF v7.0)
Bdill profinet_1 (PM-E DC24v)
Bdil profinet_2 (4DI DC24V 5T)
il profinet 3 (PM-E DC24V)
[l profinet_4 (4D0 DC24v)0,54 ST)

= %3 Kl controller1 (SINAMICS G120C PN ¥4.7)

= @ Accionamiento (Accionamienta)
ﬂ] Punto_de_acceso_a_m_dulo (Punto de acceso a mad

E <vVado> (<Vacio=)
E <vacox (=Vacio =)

E  <vado> (=Vado=)
Figura 47: La parte de PROFINET en “Dispositivos”.

Ahora para ver si las entradas y salidas del mddulo funcionan, haremos una prueba
encendiendo un LED. Para ello, elegiré “profinet 2” como entrada y “profinet 4 como
salida.

Dentro de “profinet 2” entraremos en “PNIO Module Asignacion E/S” y elegiremos el
bit que queramos usar como entrada. En CODESY'S aparecen 8 bits, pero en el médulo
solo tiene 4 bits.

Pardmetros PNIO Find Filter Show all -
PNIO Module Asignacién E/S Variable Asignacion  Canal Direccidn Tipo Unidad  Descripcion
S Entradas 2182 USINT
Estado H BitD %IN2.0 BOOL
5 ¥ Bit1 %21  BOOL
Informacién A Bit2 %I¥2.2 BOOL
k] Bit3 BRIX2.3 BOOL
H Bit4 %elx2.4 BOOL
H Bit5 %lX2.5 BOOL
5 BitS %IN26  BOOL
H Eit7 %lx2.7 BOOL

| | Reset mapping Actualizar siempre las variables: |Enabled 2 (always in bus cycle task)

@ = Create new variable ‘% = Mapto existing variable

Figura 48: La ventana “PNIO Module Asignacion E/S” de “PROFINET 2”.

Dentro de “profinet 4” entraremos en “PNIO Module Asignacion E/S” y elegiremos el
bit que queramos usar como salida.
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Filter Show all

Pardmetros PNIO Find
PNIO Module Asignacién E/S Variable
= K@

Estado "
"

Informacidn ]
" leda
"
"
"
"

Asignacién  Canal
Salidas

BitD

Bit1

Bit2

@ Bit3

Bit4

Bit5

Bitg

Eit?

Direccién
%0B2
N0
YLON2.1
QK22
ON2.3
ON2,4
N2, 5
LONLE
QKT

Tipo
USINT
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL

Unidad

Descripcién

| Reset mapping

@ = Create new variable

Actualizar siempre las variables: |Enabled 2 (always in bus cyde task)

"% =Mapto existing variable

Figura 49: La ventana “PNIO Module Asignacion E/S” de “PROFINET 4.

2.4. CANopen

Configuracion del médulo de CANopen

(KL1804-1/KL1804-2)INPUT

KL 1804-1

Médulo: pin 1 > CODESYS:
Modulo: pin 3 > CODESYS:
Médulo: pin 5 > CODESYS:
Modulo: pin 7 > CODESYS:

K1.1804-2

Médulo: pin 1 > CODESYS:
Modulo: pin 3 > CODESYS:
Mddulo: pin 5 > CODESYS:
Modulo: pin 7 > CODESYS:

bit 0
bit 1
bit 2
bit 3

bit 4
bit 5
bit 6
bit 7

(KL2404-1/KL 2404-2)OUTPUT

K1 2404-1

Modulo: pin 1 > CODESYS:
Modulo: pin 5 > CODESYS:
Modulo: pin 4 > CODESYS:
Modulo: pin 8 > CODESYS:

KL 2404-2

Modulo: pin 1 > CODESYS:
Modulo: pin 5 > CODESYS:
Modulo: pin 4 > CODESYS:
Modulo: pin 8 > CODESYS:

bit 0
bit 1
bit 2
bit 3

bit 4
bit 5
bit 6
bit 7
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KL9010 bus terminal

Para la comunicacion CANbus hay que usar la capa “RS485 CAN CAPE”. Para que esta
capa funcione, hay que configurar el “can0” en la terminal de la BBB. Para ello hay que
seguir los siguientes pasos:

modprobe can
modprobe can-dev

modprobe can-raw

ip link set can0 up type can bitrate 125000

Al usar el ultimo comando nos dird que “can(0” no se encuentra:
Cannot find device "can0"

Entonces, hay que introducir el “can0” dentro de la BBB. Para ello tenemos que seguir
este proceso:

sh -c "echo 'BB-CAN1'> /sys/devices/platform/bone_capemgr/slots”

Después de esto ya estaria incorporado. Para comprobarlo tendremos que meter el
siguiente comando:

cat /sys/devices/platform/bone_capemgr/slots

Nos apareceria el siguiente mensaje:

0: PF---- -1
1: PF--- -1
2: PF---- -1
3: PF--en -1

4: P-O-L- 0 Override Board Name,00A0,Override Manuf,BB-CAN1

Ahora meteremos el comando que antes nos daba error y tendria g funcionar sin ningdn
problema:

ip link set can0 up type can bitrate 125000
ifconfig can0 up
Para ver que se ha configurado bien:

Ifconfig

Entonces, apareceria “can(0” en el proximo mensaje:
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EP 192.168.7.2 - PuTTY - O ®

HWaddr 00-00-00-00-00-00-00-00-00-00-00-00-00-00-00

Figura 50: El mensaje del comando “ifconfig” con la configuracion del CAN en activo.

En esta imagen podemos ver las configuraciones de la BBB. Al principio “can0” no estaba
y ahora después de configurarlo, aparece.

Encima, “can0” hay que ponerlo manual para que cada vez que te conectes solo tengas
que meter los dos siguientes comandos:

ip link set can0 up type can bitrate 125000
ifconfig can0 up

Entonces, para que sea estatico:

cd /etc/network

nano interfaces

Con el comando “nano” entrariamos en ese fichero y tendriamos opciones de hacer
cambios ahi dentro. En este caso habria que escribir lo siguiente:

auto can0
iface can0 inet manual
#pre-up ip link set SIFACE type can bitrate 125000 listen-only off
pre-up /sbin/ip link set SIFACE type can bitrate 125000 triple-sampling on
up /sbin/ifconfig SIFACE up
down /sbin/ifconfig SIFACE down
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Ahora instalaremos el paquete de Debian llamado “can-utils” por si tenemos que usar
comandos de CAN:

apt-get install can-utils

Con esto seria suficiente para la configuracion de CANopen. Ahora hay que conectar
nuestra CAN CAPE a la BBB mediante los pines.

T~

Figura 51: La capa RS485 CAN CAPE conectada con la BBB.

Después de conectarse, nos pondremos con CODESYS. En el proyecto que ya tenemos
abierto, en “Dispositivos” encima de “Device” clicaremos con el boton derecho y
haremos “Agregar el dispositivo”.
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m Agregar el dispositivo X

Name: |CANbus

Action:

(® Append device () Update device

|Enter a string for & fulltext search in all devices. .. | ~
Mombre Fabricante Version Descripcion: 2

= m Buses de campo
+ - HB Adaptador Ethernet
= CAN CANbus
ﬁ'i 35 - Smart Software Solutions GmbH 3.5.10.0 Meeded for all fieldbusses which communic
+- g EtherCAT
+- == EthernstlP
+-- WEl Modbus

+ - 5 Profinet F/5 A
£ >

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

m Nombre: CANbus ~
Fabricante: 35 - Smart Software Solutions GmbH
Grupos: CANbus

Versién: 3.5.10.0 -
Mimero de modelo: 7777 -~
=%

Descripcion: Needed for all fieldbusses which communicate over the CAMNBus, e.g. CANopen or
11939

Agregar el dispositivo seleccionado como lltimo "subobjeto” de
Device

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

Figura 52: La ventana “Agregar el dispositivo” para CANopen.

Después de “Agregar el dispositivo”, entraremos en “CANbus” donde pone
“generalidades” y en “Velocidad en baudios” pondremos 125000bit/s porque antes lo
hemos configurado asi en la terminal de la BBB.

G lidad
Eneralidaces Generalidades

CANbus Asignacion EfS Red: 0 : cn"

125000 - |

4

Estado Velocidad en baudios (bitfs):

Informacian

Figura 53: La ventana “Generalidades”del CANbus.

Luego, encima de “CANbus” clicaremos con el boton derecho y en “Agregar el
dispositivo” elegiremos “CANopen_manager”.
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ﬁ Agregar el dispositivo *

Name: |CAanen_Manager

Action:
(@) Append device () Insert device

|Enter a string for a fultext search in all devices. .. i

Mombre Fabricante Versign Descripcion: &3

= ﬂj Buses de campo

= - Cifl CAMopen
= ifl CANopenManager
ﬁ |CANopen_Manager 35 - Smart Software Solutions GmbH 3.5.10.0 CAMNopen Manager
ﬁ CANopen_Manager_SIL2 35 - Smart Software Solutions GmbH 3.5.10.0 CANopen Manager SIL

ﬁ CANopen_Manager_SoftMotion 35 - Smart Software Solutions GmbH 3.5.10.0 CAMNopen Manager Sof
+-- il Dispositivo local

+ 825 11979 ~
< >

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

[l  mombre: CANopen_Manager A
Fabricante: 35 - Smart Software Solutions GmbH
Grupos: CAMopenManager
Versién: 3.5.10.0 ==
Numero de modelo: 77?7 =
i

Descripcion: CAMopen Manager

Agregar el dispositivo seleccionado como dltimo "subobjeto” de
CANbus

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

Agregar el dispositivo Close

Figura 54: “Agregar el dispositivo” para instalar “CANopen_Manager”.

Dentro de “CANopen _manager” en “Generalidades” hay que hacer un cambio. En la
casilla de NMT hay que poner el “tick” como aparece en la siguiente foto:

Generalidades X
Generalidades

CAMopen Asignacidn EfS Node ID: 127 = Comprobary correqgir configurad
prebarycorreair config CANopen

Estado Inicio automatico de CANopenManager Polling de esclavos oprionales

Inidiar esdavas NMT Error Behaviour: |Restart Slave e
E]-~| MMT, Iniciar todo (=i es posible) >

Guarding

Informacion

Activar la generacion Heartbeat

Node ID: 127 =
Tiempo de productor (ms): 200 =
Sync TIME

Figura 55: La ventana “Generalidades” de “CANopen_Manager”.

Después haremos “Iniciar la sesion” y encima de “CANopen Manager” con el boton
derecho “Buscar dispositivo”. Para ello, tendremos que instalar los .eds de nuestros
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moédulos desde la pagina de BECKHOFF y luego “Herramientas”—>“Repositorio de
dispositivos”—>’Instalar” y asi se quedarian instalados en CODESY'S. Ahora podriamos
buscar nuestros dispositivos.

Disposttivos encontrados ~
Maombre de dispositive  Tipe de dispositive Made ID
BK5150 BKE150 (Revision=16400000002, FileVersion=2.1) 1
[] Mostrar diferencias con el proyecto |
Buscar dispositives Copiar al proyecto Cerrar
]

Figura 56: La ventana “Buscar dispositivos” de “CANopen_Manager”.

En “CANopen” solo aparece el nombre del modulo principal. Es decir, nosotros le
tenemos que decir que mddulos E/S tiene conectados. En este caso, solo trabajaremos con
las E/S digitales.

Dentro de BK5150 en “Generalidades” hay que cambiar algunos datos y habria que
ponerlas asi:

Generalidades )
Generalidades

PDOs Node ID: 1 = Canales DO {11 activa) 'S
CANopen
SDos Activar configuraciones |:| Dispositivo opdanal
de experto
CANopen Asignacian E/S [] Activar generader Sync [] No hay inicializacién Restablecernodo Sub:001 w

Nodeguardin
Estado g g

Activar guardia de nodo Activar productor de Heartbeat

Informacidn

A4

Tiempo de productor {ms )0

44

Tiempo desupervisidn {ms) 1000

44

Factor de tiempo de vida: |3 ';’ Heartbeat-Cansuming (1/1 activa)

Emergencia TIME
[] Activar la emergencia Activar TIME-Producing
COB-ID: SNODEID +16#380 COB-ID (Hex): 16# 100 =

Activar TIME Consuming

Comprobaciones al inicio

[ ID fabricante [] Nimera de praducta [] Mimero derevisién

Irudia 57: La ventana “Generalidades” de la “BK5150”.
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En la siguiente seccion, es decir en “PDOs”, nombraremos los modulos esclavos que tiene
nuestro modulo principal.

Generalidades Receive PDOs (Master = Slave) Transmit PDOs (Slave == Master)

ok Agregar PDO b Agregar asignacién [2f Editar 3 Borrar -] dh Agregar PDO ok Agregar asignacdn [#{ Editar Borrar
FDOs

Nombre Object Longitud er MNombre Object Lon

|| 16#1400: Receive PDO Com 16#201 ($NODEI 8 v| 16#1800: Transmit PDO Co 16#181 ($NODEI 8
SDO0s

DigOutputs_1 16%6100:16%01 8 DigInputd_1 1626000:16201 ]
CANopen Asignacién EfS
Propiedades PDO *

Estado
Tiomzzde COB-ID: $NODED+165200

= 16#201 (513)

Tiempa de blogueo (x 100ps):|0 =
Tipo de transmisién: asincrono - especifico del fabricante (tipo 254)  ~
Cantidad de Syncs: 1 =
Hara del evento (x 1ms): 0 5

Process by CANopenManager

T
Irudia 58: La ventana “Propiedades PDO” de “PDOs” de la “BK5150”.

Los de la izquierda son las salidas, los de la derecha en cambio, entradas. Encima de
16#1400 y 16#1800 clicaremos con el boton de la derecha para editar y pondremos “Tipo
de transmision”—>"tipo 254”.En este caso los datos no se pueden mandar de modo
sincrono entonces hay g poner de modo asincrono.

Después de configurar los modulos esclavos, haremos “Iniciar la sesion” y veremos si
todos estan en verde:

=% cambus (CANbus)
= m CANopen_Manager (CAMopen_Manager)
[ BKk5150 (BK5150)
Figura 59: En “Dispositivos” CANopen conectado.

Para finalizar, asignaremos los pines que nosotros queramos.
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Generalidades Find Filter Show all <

PDOS Variable Asignacion  Canal Direccidn Tipo Unidad  Descripcidn

=-Tg DigOutputs_1 %0B3 USINT

SDOs " Bit0 %Q¥3.0  BOOL

" Bit1 %QK3. 1 BOOL

CANopen Asignacidn E/S T Bit2 %e0X3.2 BOOL

" Bit3 %Q¥3.3  BOOL

Estado " argixe ) Bit4 %QX3.4  BOOL

. " Bit5 %QX3.5 BOOL

Informacidn L Bt %QX3.6 BOOL

" Bit7 %QX3.7 BOOL

=- 9 DigInputs_1 9%IB3 USINT

* Bit0 %I1%3.0 BOOL

k] Bitl %lX3.1 BOOL

k] Bit2 %lX3.2 BOOL

k] Bit3 %IX3.3 BOOL

L] Bit4 %eIN3.4 BOOL

* piztuxe @ Bits %IX3.5 BOOL

] Bit6 %IX3.6 BOOL

| | Reset mapping

Actualizar siempre las variables:

Figura 60: La ventana “CANopen Asignacion E/S” de la “BK5150”.

Ahora probaremos con las E/S analdgicas:

KL3162 Entradas analdgicas
KL4004 Salidas analdgicas

Enabled 2 {always in bus cyde task)

Para ello, activaremos el “can0” que antes hemos configurado con los dos siguientes

comandos:

ip link set can0 up type can bitrate 125000

ifconfig can0 up

Entonces, le pondremos la “CAN CAPE” y cambiaremos los médulos digitales por los
analogicos. Ahora, hay que seguir los mismos pasos que con el digital, pero esta vez
tendremos que cambiar el “Node ID” a 2 porque la 1 la hemos usado con los modulos
digitales. Con esto, podriamos “Buscar dispositivos” y nos apareceria de la siguiente

manera:
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Buscar dispositivas

Dispositivos encontrados

MNombre de dispositive

BKE150

Tipo de dispositivo

BK5150 (Revision=16#00000002, FileVersion=2.1)

Maode 1D
2

Buscar dispositivos

[] Mestrar diferencias con el proyecte

Copiar todos los dispositives al proyecto

Figura 61: la ventana “Buscar el dispositivo” del CANopen.

En “Generalidades” y “CANopen asignacion E/S” seria lo mismo que con el digital. Pero
en “PDOs” en vez de digitales tendriamos que dejar solo los analégicos.

En este caso, solo tendriamos una entrada y una salida:

Generalidades

FDOs

5D0s

CANopen Asignacian EfS

Estado

Informacidn

Receive PDOs (Master = Slave)

Transmit PDOs (Slave == Master)

ok Agregar PDO = Agregar asignacién [2 Editar Borrar |-} ok Agregar PDO =f Agregar asignacién [ Editar Borrar

Membre Object Lengitud er Nombre Object Longit

v| 16#1401: Receive PDO Com 16#202 ($NODEI 64 v 16#1801: Transmit PDO Co 16#182 ($NODEI 64
Write Analogue Output 1 16#6411:16#01 16 Analogue Input 1 16#6401:16#01 16
‘Write Analogue Output 2 16#6411:16#02 16 Analogue Input 2 16#6401:16%02 16
write Analogue Output 3 16%6411:16%03 16 Analogue Input 3 16%6401:16503 16
‘Write Analogue Output 4 16#6411:16%04 16 Analogue Input 4 16#6401:16%04 16

Irudia 62: La ventana “PDOs” de la “BK5150”.

Ahora, clicaremos encima de 16#1401 y 16#1801 con el bot6n derecho y le editaremos

lo siguiente. En la salida (16#1401), pondremos “ciclico (tipo 1-240)” y en la entrada,
(16#1801) “asincrono (tipo 254)”.

Salidas:
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Receive PDOs (Master == Slave)

gk Agregar PDO =k Agregar asignacion [&] Editar 3 Borrar -]
Nombre Object Longitud er
Ell 16#1401: Receive PDO Com 16#202 ($NODEI 64

‘Write Analogue Qutput 1 16#6411:16201 16

Write Analogue Output 2 16%6411:16502 16

Write Analogue Qutput 3 16¥76411:16503 16

‘Write Analogue Output 4 16%6411:16%04 16

Propiedades PDO

COB-ID: | sNODEID +16#200

= 16202 (514)

Tiempo de bloqueo (x 100ps):|0

4 bk

Tipo detransmisidn: cidlico - sincrono (tipo 1-240)

Cantidad de Syncs: 1 =

L4

Hora del evento {x 1ms): 0 =

Process by CAMopenManager

Figura 63: La ventana “Propiedades PDO” de “Receive PDOS”.

Entradas:

Transmit PDOs (Slave == Master)

db Agregar PDO b Agregar asignacidn [ Editar < Borrar &+ Subir Biajar

Mombre Object Lengitud en bits
|§||16#1M1: Transmit PDO Co  16#182 ($NODEI 64

Analogue Input 1 16#6401:16:01 16

Analogue Input 2 16#6401:16502 16

Analogue Input 3 16#6401:16:03 16

Analogue Input 4 166401:1604 16

Propiedades PDO

COB-ID:

ENODEID +16% 180 | RTR
= 16132 (336)

Tiempo de blogueo {x 100ps):(50
Tipo detransmisidn: asincrono - espedfico del fabricante (fpo 254)

Cantidad de Syncs: 1 =

3

Hora del evento (x 1ms): 100 =

Process by CANopenManager

Cancelar
Figura 6427: La ventana “Propiedades PDO” de “Transmit PDOs”.
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Para que haga de modo sincrono, en “CANopen_manager” en “Generalidades” hay que
poner “Cycle Period—>100000” para que no mande rapido los datos y podamos ver sin
errores. Es la siguiente la configuracion:

Generalidades

Mode ID: 127 = Comprobary corregir configurad an
open

Inicio automdtico de CANopenManager Polling de esclavos opcionales

Iniciar esclavos

MMT Error Behaviour: |Restart Slave h
MMT, Iniciar todo (si es posible)
Guarding
Activar la generacidn Heartbeat
MWode ID: 127 =
Tiempo de productor {(ms):| 200 =
Sync TIME
Enable Sync Producing [] Enable TIME Producing
COB-ID (Hex): 162 30 B COB-ID (Hex): 162 [100 =
Cycle Period (ps): 100000 = Producer Time {ms): 1000 =
Window Length (ps):  |1200 =

Enable Sync Consuming

Figura 65: La ventana “Generalidades” de “CANopen_Manager”.

Después de configurar todo, hay que nombrar las salidas y entradas que vayamos a usar:

Generalidades Find Filter Show all
o Variable Asigna.. Canal Direcci...  Tipo
+ K@ irteera ] Write Analogue Output 1 BRW2  INT
SD0s +- " Write Analogue Output 2 %QW3 INT
+ K@ Write Analogue Output 3 SeiQW4a INT
CANopen Asignacion EfS + T Write Analogue Output 4 QW5 INT
+- 4% carrerg ] Analogue Input 1 %RIW2 | INT
Estado + 4 Analogue Input 2 IW3  INT
» +- 4y Analogue Input 3 YeIWa | INT
Informacion +o 4 Analogue Input 4 S%IWS5 INT

Figura 66: La ventana “CANopen Asignacion E/S” de la “BK5150”.
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