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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. Configuración de la BBB 

Para comenzar, la BBB se conectará vía USB al ordenador. Aparecerá la siguiente 

carpeta: 

 

 
Figura 1: Fichero de inicio de la BBB. 

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

 

 
Figura 2: Página 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 pondrá en verde. Entonces, podremos seguir con el 

segundo paso. En este caso instalaremos los drivers necesarios. 
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Figura 3: 2. paso. Diferentes drivers. 

Elegiremos el driver según el sistema operativo. En mi caso Windows (64-bit). Al 

instalarlos, aparecerán en verde los dos primeros pasos. 

 

 
Figura 1: “Step 1” y “Step 2” finalizados. 

Después de instalar el driver, el tercer paso sería conectarse al link http://192.168.7.2  para 

ver si se ha conectado o no. Esa dirección sería la IP de la BBB vía USB. En caso de 

conectarse aparecerá el siguiente mensaje: 

 
Figura 2: “Step 3”.Mensaje de conexión de la BBB. 

http://192.168.7.2/
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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 imágenes de Linux Debian 

y elegiremos la más nueva. El Debian 8.7 es el más 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 vía 7zip: 

 

 
Figura 3: Descomprimiendo la imagen Debian vía 7zip. 

Después de descomprimirlo, se consigue el .img y se introducirá en la tarjeta SD con el 

programa Win32: 

 

 
Figura 4: Win32 Disk Imager.  

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

y descargaremos la aplicación “putty”. Esta aplicación la usaremos como el terminal de 

nuestra BBB. Para ello, introduciremos su IP:  

https://beagleboard.org/latest-images
http://www.putty.org/
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Figura 5: Configuración de Putty poniendo la IP correcta. 

Si introducimos la BBB sin la SD veríamos que tiene la imagen de fábrica: 

 

 
Figura 6: Terminal de Putty con la imagen de fábrica. 
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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 tendríamos 

que usar “sudo” ya que estamos trabajando como administrador.  

Introduciendo la SD, veríamos que la imagen está actualizada: 

 

 

 
Figura 7: La nueva imagen de la BBB. 

Si queremos cambiarle el Kernel, tendríamos que entrar en este link https://rcn-

ee.com/repos/debian/pool/main/l/linux-upstream/ y elegiríamos el que quisiéramos y 

tendríamos 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 1GHz. 

 
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 q se apaguen. 

Al finalizar, podremos quitar la SD y al conectar sin SD tendremos ya la imagen y 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 habrá que escribir esto: 

 

https://rcn-ee.com/repos/debian/pool/main/l/linux-upstream/
https://rcn-ee.com/repos/debian/pool/main/l/linux-upstream/
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auto eth0 
iface eth0 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 

 

Después de escribir, hay que guardar el fichero con “Ctrl+x” y luego para confirmar “y”, 

entonces se guardara y saldrá al terminal. 

Para finalizar con la configuración: 
 
connmanctl services 

 

Saldrán estas dos opciones: 
 

 
Figura 8: Direcciones del MAC de Ethernet. 

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

 
Figura 9: Información 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 página de “CODESYS Store”.  

 

 
Figura 10: La aplicación de CODESYS. 

Y para usar la BBB, hay que descargar el siguiente paquete: 
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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…”.  

 

 
Figura 12: Ventana de “Administrador de paquetes” de CODESYS. 

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 aparecerá en 

“Herramientas” la opción de “Update BeagleBone Black”. Al entrar ahí le mandará el 

runtime de CODEYS a la BBB: 
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Figura 13: Ventana de “Update Beaglebone Black”. 

Después de esto, crearemos un nuevo proyecto. “Nuevo proyecto  Proyecto standard 

 Poner nombre y ubicación  Aceptar”. Aparecerá la siguiente imagen: 

 

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

En “Dispositivo” pondremos el paquete de BBB que hemos instalado. En “PLC_PRG en” 

pondremos el lenguaje de programación que queramos usar.  
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Al aceptar, a la izquierda en la pantalla aparecerá una ventana llamada “Dispositivos”. 

 

 
Figura 15: La ventana “Dispositivos” al principio. 

Al clicar en “Device” aparecerá la siguiente ventana. 

 

 
Irudia 16: La ventana “Device” enseñando el estado de la comunicación red. 

Ahora, clicaremos en “Examinar red…” para hacer la conexión con la BBB: 
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Figura 17: La ventana de después de clicar “Examinar red…”. 

Ahí elegiremos “beaglebone” y cuando se conecte el LED apagado se pondrá en verde: 

 

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

En “Device”, entraremos en “Ajustes PLC” y haremos algunos cambios.  
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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 botón de la derecha en 

donde pone “<vacío>” y elegiremos “Establecer dispositivo”.  

 

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

Entonces, estableceremos el dispositivo que se muestra en la siguiente imagen: 
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Figura 21: La ventana “Establecer dispositivo” para elegir los GPIOs. 

 

 

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

 

 
Figura 22: En la ventana “Dispositivos” introducido “GPIOs_P9_P8”. 

Ahora haremos la configuración de los pines. Para ello, entraremos en “GPIOs_P9_P8” 

y se abrirá la próxima ventana: 
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Figura 23: La ventana “GPIOs Configuración” 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 Asignación E/S” y le daremos nombre al pin elegido. 

Como lo hemos elegido como salida, hay que elegir “digital outputs 0-31”.  

 

 
Figura 24: La ventana “GPIOs Asignación E/S” de “GPIOs_P9_P8”. 

Entonces aparecerán todos los pines del 0 al 31 y tendremos que elegir el nuestro, que 

será el “GPIO_7”. Le daremos un nombre cualquiera para poder identificarlo. Con esto 

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

 

2.2. EtherCAT 

Configuración del módulo de EtherCAT 

 
EL1004/EL2004        EK1100 CABECERA 

 

Módulo: pin 1  CODESYS: bit 0 

Módulo: pin 2  CODESYS: bit 1 

Módulo: pin 7  CODESYS: bit 2 

Módulo: pin 8  CODESYS: bit 3 

 

 

Para comenzar con EtherCAT, en CODESYS en “Dispositivos” clicaremos con el botón 

derecho encima de “Device” y le daremos a “Agregar el dispositivo” y ahí elegiremos 

“EtherCAT”. 

 

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

 

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

 

 

Después de “Agregar dispositivo”, aparecería en “Dispositivos”. Entonces, en CODESYS 

haríamos “Iniciar la sesión” y encima de “EtherCAT” clicaríamos con el botón derecho 

y elegiríamos “Buscar el dispositivo”. Con esto, deberían de aparecer los módulos de 

EtherCAT conectados a la BBB. Pero para ello, tendríamos que entrar en la página de  

BECKHOFF y descargar la extensión .xml correspondiente a nuestros módulos. 

Entonces, “Herramientas””Repositorio de dispositivos” y aquí debemos de instalar  las 

extensiones correspondientes eligiéndolas y luego dando a “aceptar”. Ahora al hacer 

“Buscar el dispositivo” aparecerían nuestros módulos conectados. Para ello, primero  

conectaremos los módulos vía Ethernet a nuestra BBB.  
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Figura 31: La ventana de EtherCAT. 

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

clicando en “Browse” elegiremos “eth0”. 

 

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

Después de esto, haremos “Iniciar la sesión” y clicando en “Ethercat” con el botón 

derecho elegiremos “Buscar dispositivo”. Entonces, aparecerán nuestros módulos 

conectados:  
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Figura 33: La ventana “Buscar dispositivos”. 

Cuando aparezcan los nombres de nuestros módulos haremos “Copiar todos los 

dispositivos al proyecto” y así entraran todos dentro de “EtherCAT master” como 

esclavos. Entonces, clicaríamos “Inicio” y todos se pondrían en verde. Esto quiere decir 

que esta correcto y lo único que faltaría sería la configuración de los pines para probar si 

funciona. 

 

 
Figura 34: En “Dispositivos” EtherCAT conectado. 

Las entradas son los módulos nombrados “EL1004” y las salidas son los módulos 

“EL2004”. Entonces, haciendo la configuración de cada uno podremos ver si funcionan. 

La configuración de entrada se podrá 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 módulo que queramos y le pondremos 

nombre a cualquier pin. 
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Figura 35: La ventana “EtherCAT Asignación E/S” de los módulos de entrada de EtherCAT. 

Ahora, elegiremos el pin de salida que usaremos en el próximo programa para ver si 

funciona. 

 

 
Figura 36: La ventana “EtherCAT Asignación E/S” de los módulos de salida de EtherCAT. 

2.3. PROFINET 

Configuración del módulo de PROFINET  

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

0AA0)      

 

Módulo: pin 1  CODESYS: bit 0 

Módulo: pin 5  CODESYS: bit 1 

Módulo: pin 2  CODESYS: bit 2 

Módulo: pin 6  CODESYS: bit 3 

 
Al principio, sería lo mismo que EtherCAT. Dentro de “Dispositivos” clicaríamos con el 

botón de la derecha en “Device” y haríamos “Agregar el dispositivo” pero en este caso 

elegiríamos “Profinet”. 
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Figura 37: “Agregar el dispositivo” para PROFINET. 

 Después de clicar “Agregar el dispositivo” aparecería en “Dispositivos”. Entonces, 

entraríamos ahí y nos conectaríamos con el módulo PROFINET vía IP. 

 

 
Figura 38: La ventana de PROFINET. 

En esta ventana, clicaríamos en los tres puntos del “Interface” y de las opciones que 

aparecen tendríamos que elegir “eth0”.  
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Figura39: Las opciones del “Interface”. 

Después de conectarse, clicaremos con el botón 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” 

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

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

 

 
Figura 41: La ventana “Parámetros 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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Figura 42: La ventana “Topology” de “PN-Controller”. 

Para empezar, clicaremos en el “Refresh” verde, así encontrara los módulos que están 

conectados.  

 

 
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 página de SIEMENS ya que los módulos son de esta casa. Al encontrar nuestros 

módulos hay que descargarlos e instalarlos en “Repositorio de dispositivos”. Luego 

haremos “Iniciar sesión” y elegiremos “Buscar el dispositivo” en “PN-Controller” para 

encontrar nuestros módulos y poder copiarlos en CODESYS. 

 

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

“controller1” es el inversor de PROFINET. 

Como antes, entraremos en “Topology” y ahora con los módulos introducidos clicaremos 

en el “Refresh” verde y luego con la flecha de la derecha de “Auto IP” lo meteremos en 

nuestro programa. 

 

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

Como el problema del Jitter no se ha solucionado, mientras envía los paquetes suele dar 

errores entonces tendríamos que incrementar los valores del “send clock” y “watchdog” 

para que no ocurra. Entonces, pondríamos  a 4ms el “send clock” y a 20ms el “watchdog” 

de los módulos “profinet” y “controller1”. 

 

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

Después de configurar todo, clicaremos en “Iniciar la sesión” y si todo se ponen en verde 

significa que no hay ningún error: 
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Figura 47: La parte de PROFINET en “Dispositivos”. 

Ahora para ver si las entradas y salidas del módulo 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 Asignación E/S” y elegiremos el 

bit que queramos usar como entrada. En CODESYS aparecen 8 bits, pero en el módulo 

solo tiene 4 bits. 

 

 
Figura 48: La ventana “PNIO Module Asignación E/S” de “PROFINET_2”. 

Dentro de “profinet_4” entraremos en “PNIO Module Asignación E/S” y elegiremos el 

bit que queramos usar como salida. 
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Figura 49: La ventana “PNIO Module Asignación E/S” de “PROFINET_4”. 

 

2.4. CANopen 

Configuración del módulo de CANopen 
 

(KL1804-1/KL1804-2)INPUT 

 

KL1804-1 

Módulo: pin 1  CODESYS: bit 0 

Módulo: pin 3  CODESYS: bit 1  

Módulo: pin 5  CODESYS: bit 2 

Módulo: pin 7  CODESYS: bit 3 

 

KL1804-2 

Módulo: pin 1  CODESYS: bit 4 

Módulo: pin 3  CODESYS: bit 5  

Módulo: pin 5  CODESYS: bit 6 

Módulo: pin 7  CODESYS: bit 7 

 

(KL2404-1/KL2404-2)OUTPUT 

 

KL2404-1 

Módulo: pin 1  CODESYS: bit 0 

Módulo: pin 5  CODESYS: bit 1  

Módulo: pin 4  CODESYS: bit 2 

Módulo: pin 8  CODESYS: bit 3 

 

KL2404-2 

Módulo: pin 1  CODESYS: bit 4 

Módulo: pin 5  CODESYS: bit 5  

Módulo: pin 4  CODESYS: bit 6 

Módulo: pin 8  CODESYS: bit 7 
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KL9010 bus terminal 

 

 

Para la comunicación 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 último comando nos dirá que “can0” 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 estaría incorporado. Para comprobarlo tendremos que meter el 

siguiente comando: 

 
cat /sys/devices/platform/bone_capemgr/slots 

 

Nos aparecería el siguiente mensaje: 

 
0: PF----  -1 
 1: PF----  -1 
 2: PF----  -1 
 3: PF----  -1 
 4: P-O-L-   0 Override Board Name,00A0,Override Manuf,BB-CAN1 
 

Ahora meteremos el comando que antes nos daba error y tendría q funcionar sin ningún 

problema: 

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

 

Para ver que se ha configurado bien: 
 
Ifconfig 

 

Entonces, aparecería “can0” en el próximo mensaje: 
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Figura 50: El mensaje del comando “ifconfig” con la configuración 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 estático: 
 
cd /etc/network 
 
nano interfaces 
 

Con el comando “nano” entraríamos en ese fichero y tendríamos opciones de hacer 

cambios ahí dentro. En este caso habría que escribir lo siguiente: 
 
auto can0 
iface can0 inet manual 
 #pre-up ip link set $IFACE type can bitrate 125000 listen-only off 
 pre-up /sbin/ip link set $IFACE type can bitrate 125000 triple-sampling on 
 up /sbin/ifconfig $IFACE up 
     down /sbin/ifconfig $IFACE 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 sería suficiente para la configuración de CANopen. Ahora hay que conectar 

nuestra CAN CAPE a la BBB mediante los pines. 

 

 

 
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 botón derecho y 

haremos “Agregar el dispositivo”.  
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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 así en la terminal de la BBB. 

 

 
Figura 53: La ventana “Generalidades”del CANbus. 

Luego, encima de “CANbus” clicaremos con el botón derecho y en “Agregar el 

dispositivo” elegiremos “CANopen_manager”. 
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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: 

 

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

Después haremos “Iniciar la sesión” y encima de “CANopen_Manager” con el botón 

derecho “Buscar dispositivo”. Para ello, tendremos que instalar los .eds de nuestros 
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módulos desde la página de BECKHOFF y luego “Herramientas”“Repositorio de 

dispositivos””Instalar” y así se quedarían instalados en CODESYS. Ahora podríamos 

buscar nuestros dispositivos. 

  

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

En “CANopen” solo aparece el nombre del módulo principal. Es decir, nosotros le 

tenemos que decir que módulos 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 habría que 

ponerlas así: 

 

 
Irudia 57: La ventana “Generalidades” de la “BK5150”. 



Denbora errealeko PLC-aren inplementazioa Linux-a duen ARM mikrokontrolagailuaren bidez 

 

AURREKONTUA  34 

 

 

 

En la siguiente sección, es decir en “PDOs”, nombraremos los módulos esclavos que tiene 

nuestro modulo principal.  

 

 
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 botón de la derecha para editar y pondremos “Tipo 

de transmisión””tipo 254”.En este caso los datos no se pueden mandar de modo 

síncrono entonces hay q poner de modo asíncrono.  

 

Después de configurar los módulos esclavos, haremos “Iniciar la sesión” y veremos si 

todos están en verde: 

 

 
Figura 59: En “Dispositivos” CANopen conectado. 

Para finalizar, asignaremos los pines que nosotros queramos. 
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Figura 60: La ventana “CANopen Asignación E/S” de la “BK5150”. 

Ahora probaremos con las E/S analógicas:  

 

KL3162 Entradas analógicas 

KL4004 Salidas analógicas 

 

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 módulos digitales por los 

analógicos. 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 módulos 

digitales. Con esto, podríamos “Buscar dispositivos” y nos aparecería de la siguiente 

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

En “Generalidades” y “CANopen asignación E/S” sería lo mismo que con el digital. Pero 

en “PDOs” en vez de digitales tendríamos que dejar solo los analógicos. 

 

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

 

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

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

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

(16#1801) “asíncrono (tipo 254)”.  

 

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

Entradas: 

 

 
Figura 6427: La ventana “Propiedades PDO” de “Transmit PDOs”. 
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Para que haga de modo síncrono, en “CANopen_manager” en “Generalidades” hay que 

poner “Cycle Period100000” para que no mande rápido los datos y podamos ver sin 

errores. Es la siguiente la configuración: 

 

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

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

 

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

 


