Periferie EtherCAT

26. PERIFERIE PRIPOJENE NA ETHERCAT

26.1 EtherCAT - zaklady

Systém umoziuje piipojit rizné periferie (pohony, vstupy a vystupy,..) pomoci sbérnice EtherCAT. Na ptfipojeni
se vyuziva samostatny vhodny port ETHERNET. Vsechny pfipojené periferie pracuji v realném ¢ase s periodou
obsluhy napiiklad 200 ps.

Sbérnici EtherCAT obsluhuje program ,,KPA EtherCAT Master®. Jednd se o Ulohu realného ¢asu nad
REAL-TIME jadrem ,,RTX“. Mezi jeho zakladni vlastnosti patii: ,,Distribuovany Clock* (DC), vstupy a vystupy
pres ,,Process Image* (PI), ¢teni a zapis parametri ,,MailBox* typu ,,CoE* nebo ,,SoE*.

Kompletni obsluha EtherCAT periferii je zptistupnéna v PLC programu.

Konfigurace, prvotni inicializace, konfigurace pfi zmén¢ stavu a definice cyklické vymény dat (Process image)
je definovana v souboru typu XML. Tento soubor je generovany externim programem ,,EtherCAT Studio“
napriklad od firmy ,,Koenig“. Tak konfigurace EtherCAT periferii ovlivni jen PLC program a neni zavisla na
CNC systému. Konfiguracni XML soubor mé& nazev ,MASTER.XML“ a je ulozeny v adresafi
,CNC Machine Files\Config\“ . Do tohoto adresafe se musi piekopirovat prostiednictvim SETUPu
PLC programu (soubor ,,PLC.NSIY).

Pro aktivaci sbérnice EtherCAT je nutno nastavit registr Windows. Nastaveni se provede automaticky uz pii
instalaci WinCNC (musi se zvolit typ EtherCAT). Dalsi nastaveni slouzi jen pro specialni pozadavky a lze je

provést v SETUPu PLC programu v souboru PL.C . NST:

WriteRegDWORD HKLM ”“Software\MEFI\WinCNC\Machine\Common”

"RtxEtherCAT” 1
"EtherCATSynchMode” 2
"EtherCATDebug” 0 (7)
"EtherCATPhaseAdjust” 1
"EtherCATDelayOP” 500
"EtherCATMasterConfigFile” Master.xml
"EtherCATMasterCycleTime” 1000
"FastestPeriod” 1000
"HALTimerPeriod” 1000
” EtherCATStatistic” 0
"EtherCATWatchMaster” 1
"EtherCATWatchSlaves” 0
"EtherCATOPViaPLC” 0

Vyznam vSech moznosti pro nastaveni EtherCATu v registru Windows bude vysvétlen dale.

CNC systém musi mit zakoupené Run-Time licence pro ,,RTX* a pro ,,KPA EtherCAT Master — RTX".
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26.2 Cyklicka vyména dat

26.2.1 Obraz ,,Process Image“ v PLC programu

V PLC programu je ,,Process Image™ definovan jako proménné, které jsou definovany jako logické vstupy a
vystupy pomoci instrukci DEF_IN a DEF_OUT (viz navod ,,Logické vstupy a vystupy moduld systému*).

Systém automaticky definuje logické vstupy a vystupy, které souvisi s EtherCATem na zakladé konfigura¢niho
XML souboru, ktery je vytvoren pomoci EtherCAT studia.

Definice ,,Process Image™ formou logickych vstupti a vystupti umoziuje jejich propojovani jen na zaklade
konfigurace a bez nutnosti zmény PLC programu. Pfi definici logickych prvka pro ,,virtualni spoje” v PLC

programu se proménné automaticky deklaruji — vymezi se jim pozadovany pamétovy prostor.

Datové prvky, které definuji logicky spoj, mohou byt definovany jako pole s ohledem na typ proménné. V tomto
pripadé logicky spoj k danému prvku urcuje jeho jméno a koncovy index.

Pro kazdy logicky spoj mozno definovat konverzi, ktera se uplatni pti propojeni prvkda.
Vsechny logické vstupy a vystupy maji automaticky nastaveno ,,pfimé sdileni* a tak se znacné zjednodusi

pristup uzivatelskych obrazovek a dialogti k jejim hodnotam. Na logické vstupy a vystupy neni potieba pouzivat
instrukce S HARE VAR a SHARE BIT.

Priklad pro definici prvkii ,Process Image‘:

;Drive status word, servo 0
DEF IN wEcatDriveStatus0, 'PIInDriveStatusO0', TYPE UNS 16, -, FAST

;Position feedback, servo 0
DEF IN dwEcatDrivePos0, 'PIInDrivePos0', TYPE INT 32,-,FAST

;Master control word, servo 0
DEF OUT wEcatDriveControlQ, 'PIOutDriveControl0', TYPE UNS 16,-,FAST

;Velocity demand value, servo 0
DEF OUT dwEcatDriveVeloReq0, 'PIOutDriveVeloReqg0', TYPE INT 32,-,FAST
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Pro praci s ,,ControlWordem* a ,,StatusWordem* je mozno deklarovat formalni definice bitd a vyuzit slozitéjsi
adresaci bitu.

Priklad:
;Formalni definice bitu pro Controlword a Statusword pro CoE a SoE
;Statusword CoE

CoEStat0: DFM StatCoE RDY, StatCoE ON, StatCoE ENABLE, StatCoE FAULT,
StatCokE VOLT, StatCoE QSTOP, StatCoE DISABLE, StatCoE WARNING

;StatCoE RDY Ready to switch on
;StatCoE ON Switched on
;StatCoE ENABLE Operation enable
;StatCok FAULT Fault
;StatCoE_VOLT Disable voltage
;StatCoE QSTOP Quick stop
;StatCoE DISABLE Switch on disabled
;StatCoE_ WARNING Warning

; Statusword SoE

SoEstat0: DFM , , , StatSoE COMMAND, , , ,

SoEStatl: DFM StatSokE MO, StatSoE M1, StatSoE M2, , , , StatSoE READY,
StatSokE POWER

;StatSoE COMMAND Status command value processing
;StatSoE MO Operation mode 0

;StatSoE Ml Operation mode 1

;StatSoE M2 Operation mode 2

;StatSoE READY ready to operate 0O drive ready
;StatSoE POWER ready to operate 1 main power applied

;Controlword CoE
CoECnt0O: DFM CntCoE_ON, CntCoE VOLT, CntCok QSTOP, CntCoE ENABLE,
CntCoE MO, CntCoE M1, CntCoE M2, CntCoE FAULT

;CntCoE_ON Switch ON (1)
;CntCoE_VOLT Disable Voltage (0)
;CntCoE _QSTOP Quick Stop (0)
;CntCoE_ENABLE Enable Operation
;CntCoE MO Operation mode specific
;CntCoE M1 Operation mode specific
;CntCoE M2 Operation mode specific
;CntCoE FAULT Reset Fault

;Controlword SoE

SoECntO: DEM ,,,/,//,

SoECntl: DFM CntSoE OPO, CntSoE OPl, CntSoE SYNCH, CntSoE OPZ,
;CntSoE HALT, CntSokE ENABLE, CntSok ON

;CntSoE _OPO Operation Mode O

;CntSoE _OP1 Operation Mode 1

;CntSoE SYNCH Control unit synchronisation bit
;CntSoE _OP2 Operation Mode 2

;CntSoE HALT Halt/Restart drive

;CntSoE ENABLE Enable drive

;CntSoE ON Drive ON/OFF
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Priklad mechanizmu pro ENABLE pohonu:
Priklad:

; Mechanizmus provadi "ENABLE" pohonu pro servo 0 (typ SoE).
MECH BEGIN M ECAT DRIVEQ ENABLE
; Jako zadanou polohu nastavit aktudlni polohu hl&Senou pohonem
LOD dwEcatDrivePosO0

STO dwEcatDrivePosReq0

;V ControlWordu daného pohonu nastavit ptrislusné bity
FL 1,wEcatDriveControlO+1.CntSoE ON
FL 1,wEcatDriveControlO+1.CntSoE ENABLE
FL 1,wEcatDriveControlO+1.CntSoE HALT
FL 1,wEcatDriveControl0O+1.CntSoE SYNCH
EX

;Pockat, aZz pohon oznadmi splnéni pozadavku
LDR wEcatDriveStatus0.StatSoE COMMAND
LA wEcatDriveStatus0+1.StatSoE READY
LA wEcatDriveStatus0+1.StatSoE POWER
TEX0 -, 350, LBL _ECAT DRIVEO ENABLE ERR

26.2.2 Propojeni ,Process Image“ s obrazem v PLC

Propojovani jednotlivych prvki se provede jen formou konfigurace, bez nutnosti zmény PLC programu.

Logické virtualni spoje jsou definovany dvéma textovymi identifikatory. Identifikator logického vystupu a
identifikator logického vstupu. Textové identifikatory pouzivaji ,teCkovou konvenci“ podle zasad popsanych
v navodu ,,Logické vstupy a vystupy moduli systému.

Identifikator pro pfipojeni k logickym vstuptiim a vystupim definovanym v ,,Process image™ pro EtherCAT
komunikaci: ECAT.<jmeno>[xx] .Typ prvku je definovan v ,,Process image*“ (vytvoreno v EtherCAT
studiu a zaznamenano v XML souboru). MozZnost periody obsluhy: FAST.

Konfigurace pro logické spoje jsou v souboru typu ,ChannelConfig" v elementu ,Connections™.
Priklad:
<Connections>
<Connection Source="PLC.Output.PIOutDriveControlQ"
Destination="ECAT.Drive 0.Outputs.Control word"
Connected="1"></Connection>
<Connection Source="PLC.Output.PIOutDriveVeloReqgQ"
Destination="ECAT.Drive 0.Outputs.Target velocity"
Connected="1"></Connection>
<Connection Source="ECAT.Drive 0.Inputs.Status word"
Destination="PLC.Input.PIInDriveStatusO"
Connected="1"></Connection>
<Connection Source="ECAT.Drive 0.Inputs.Position actual value"
Destination="PLC.Input.PIInDrivePos0"

Connected="1"></Connection>

</Connections>
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26.2.3 Start cyklické vymény dat

Cyklicka vyména dat se odstartuje automaticky po prechodu Mastru do stavu OPERATIONAL. Jen v ptipadé, Ze
se pozaduje zpozdény start cyklické vymény, ktery fidi PLC program a je nastaven kli¢ EtherCATOPViaPLC
= 1, tak cyklickou vyménu datmizZe odstartovat PLC program prostfednictvim bitu:

flEcatStartCyclicOperation.

Nastavenim bitu ,,f1EcatStartCyclicOperation® na hodnotu log.1 se spusti cyklicka vymeéna dat mezi
EtherCAT Mastrem a vSemi EtherCAT Slave. Soucasn¢ se bude ménit stav Mastru:

INIT -> PRE-OPERATIONAL -> SAFE-OPERATIONAL -> OPERATIONAL

Kazda zména stavu Mastru je doprovazena vyslanim piikazt podle definic v souboru ,,MASTER.XML®. Tim
dojde k inicializaci a k nastaveni vSech potiebnych parametrti v EtherCAT periferiich.

Po uspésném dosazeni stavu ,,OPERATIONAL® systém da zpravu PLC programu nastavenim bitu
»ElEcatOperational®. PLC program potom muZze pokracovat v inicializaci periferii, naptiklad prechod do
stavu ,,ENABLE“

flEcatStartCyclicOperation Zadost z PLC o start cyklické vymény dat

flEcatOperational Zprava pro PLC o dosazeni stavu ,,0OPERATIONAL"
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26.3 Stavy EtherCAT Mastru

EtherCAT Master se muze nachazet ve stavech:

Stav Hodnota Symbol pro PLC
BOOTSTRAP 3 ECAT BOOTSTRAP
INIT 1 ECAT INIT
PRE-OPERATIONAL 2 ECAT PREOPERATIONAL
SAFE-OPERATIONAL 4 ECAT SAFEOPERATIONAL
OPERATIONAL 8 ECAT OPERATIONAL

Po spravné inicializaci se EtherCAT MASTER nachdzi ve stavu OPERATIONAL. (je nahozen bit
flEcatOperational ). PLC program ma moznost zadat o zménu stavu MASTRA. Tato zména musi byt
uvazena, protoze se tyka vSech EtherCAT periferii. Napiiklad pohony musi byt ve stavu DISABLE. Pfi
opétovném prechodu do stavu OPERATIONAL, je potieba zrusit referenci a znovu nacist polohu motoru.

Z4dosti z PLC o zménu stavu EtherCAT MASTRu:

flEcatBootStrapReq Zadost z PLC o piechod MASTRu do stavu ,,BOOTSTRAP

flEcatInitReq Zadost z PLC o piechod MASTRu do stavu ,, INT T

flEcatPreOperationalReq | Zadost z PLC o pfechod MASTRu do stavu ,,PRE-OPERATIONAL"

flEcatSafeOperationalReq | Zadost z PLC o pfechod MASTRu do stavu ,,SAFE-OPERAT IONAL

flEcatOperationalReq Zadost z PLC o piechod MASTRu do stavu ,,0PERAT IONAL

Jako potvrzeni zmény stavu MASTRu se prislusny bit zadosti sam vynuluje.

Priklad:
;:Mechanizmus pro ptrechod do stavu PRE-OPERATIONAL:

MECH BEGIN M ECAT PREOPERATIONAL
FL 1, flEcatPreOperationalReq
EX
LDR flEcatPreOperationalReq
TEX1 -, 500, LBL ECAT PREOP ERR

MECH_ END M ECAT PREOPERATIONAL
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26.4 Mailbox typu CoE a SoE, prikazy pro Mastra

Modul ,Mailbox®, ktery je soucasti EtherCAT Mastru slouzi pro ¢teni a nastavovani parametri jednotlivych
periferii. Jedna se vzdy o jednorazové — neperiodické piistupy k parametrim jednotlivych ,,Slave*.

26.4.1 Cteni a zapis parametru typu CoE

Pro komunikaci s EtherCAT periferii se vyuziva komunikacni profil ,,CANopen® (CoE = , CANopen over
EtherCAT") podle normy: ,,CiA Standard 402 (DSP402, Device profile for drives and motion control)“.
Z toho se vyuzivaji hlavné komunikacni objekty ,,SDO (Service Data Object) a pro adresaci se vyuziva
,»INDEX“ a ,,SUBINDEX" objektu podle normy CANopen.

Pro SDO komunikaci byly zavedeny instrukce pro ¢teni a zapis. Jedna se o instrukce, které mohou byt pouzity
jen v mechanizmech, protoze se vzdy ¢eka na vysledek komunikace.

instrukce ECAT COE_READ
ECAT_COE_WRITE

funkce ECAT_COE_READ Cteni registru z EtherCAT periferie typu CoE
ECAT_COE_WRITE Zapis do registru EtherCAT periferie typu CoE

syntax ECAT_COE_READ Master, Slave, Index, Subindex, Val, Len
ECAT _COE_WRITE Master, Slave, Index, Subindex, Val, Len

l.parametr ,Master™ ID Mastra

2 .parametr ,Slave"“ ID Slave

3.parametr ,Index"“ Index pro SDO (WORD)

4 .parametr ,Subindex"“ Subindex pro SDO (BYTE)

5.parametr ,Val“ pointer nebo nazev proménné pro data

6.parametr ,Len“ nazev proménné pro uloZeni délky dat (DWORD)

parametr | nazev vyznam typ

1. Master ID EtherCAT Mastra (0,1,..). Pokud je pouzit jen jeden, tak hodnota 0. Byte

2. Slave ID EtherCAT Slave (0,1,..). Adresa ,,Slave” je v poradi jak jsou piipojeny | Word
na ETHERNET.

3. Index Index pro adresaci registru v ,,Slave® typu SDO Word

4. Subindex | Sublndex SDO registru v ,,Slave* Byte

5. Val Nazev datové proménné nebo pole pro vyznamova data. Parametr se Data
predava instrukci odkazem (ne hodnotou).

6. Len Nazev datové proménné pro ulozeni délky dat typu DWORD. Parametr Data
se piredava instrukci odkazem (ne hodnotou).
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Navratové hodnoty instrukeci:

Instrukce se musi pouzivat v mechanizmech a jsou typu ,,EX“.

Vracené datové hodnoty se zapisuji pfimo do datové proménné , Val“ a ,Len™

Datova proménna ,, Val“ musi mit rezervovany dostatecny prostor pro zapis poZzadovanych hodnot.
Datova proménna ,, Len‘ pro délku slouzi jak pro vstup pozadované délky dat, tak jako navratovou hodnotu
skutecné délky nactenych dat.

Vsechny instrukce se mohou volat prichodové a maji navratové hodnoty v registrech:

RLO=0, DR=0 ....... stav ¢ekani na dokonceni operace

RLO=1, DR=0 ....... operace dokoncena bez chyb

RLO=1, DR<>0 ....... operace dokoncena, ale pr¥i vykonu vznikla chyba
Priklad:

Cteni statusu CoE ze Slave 0:

bEcatData: DS 4 ;data

dwEcatDatalen: DS 4 ;pro ulozeni délky

MECH_BEGIN M COE_READ

LOD CNST.2

STO dwEcatDatalLen

ECAT COE READ 0,0, 6041h, 0O, bEcatData, dwEcatDataLen
EXO

EQ CNST.O

JLO LBL COE_ERR ;Error

MECH_END M _COE_READ
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26.4.2 Cteni a zapis parametru typu SoE

Pro komunikaci s EtherCAT periferii se vyuziva komunikacni profil ,,SERCOS“ (SoE =

,Servo Profile

over EtherCAT"“) podle normy: ,,JEC 61491, Vyuzivaji se komunikaéni objekty ,,IDN* typu ,,S“ a ,,P*.

Pro SERCOS komunikaci byly zavedeny instrukce pro ¢teni a zapis. Jedna se o instrukce, které mohou byt
pouzity jen v mechanizmech, protoze se vZzdy ¢eka na vysledek komunikace.

instrukce ECAT_SOE_READ
ECAT SOE_WRITE
funkce ECAT_ SOE_READ Cteni registru z EtherCAT periferie typu SoE
ECAT SOE WRITE Zapis do registru EtherCAT periferie typu SoE
syntax ECAT SOE READ Master, Slave, DrNo, ElemFl, IDN, Val, Len
ECAT SOE_WRITE Master, Slave, DrNo, ElemFl, IDN, Val, Len
l.parametr ,Master™ ID Mastra
2 .parametr ,Slave"“ ID Slave
3.parametr ,DrNo“ DriveNo (BYTE)
4.parametr ,ElemF1"“ nazev proménné pro uloZeni ElementFlags (BYTE)
5.parametr , IDN™ IDN (WORD)
6.parametr ,Val“ pointer nebo nazev proménné pro data
7.parametr ,Len"“ nazev proménné pro uloZeni délky dat (DWORD)
parametr | nazev vyznam typ
1. Master | ID EtherCAT Mastra (0,1,..). Pokud je pouzit jen jeden, tak hodnota 0. Byte
2. Slave | ID EtherCAT Slave (0,1,..). Adresa ,,Slave® je v potadi jak jsou pfipojeny Word
Slave na ETHERNET.
3. DrNo DriveNo (Cislo zafizeni) Byte
4. ElemF1l | Nazev datové proménné pro uloZeni ElementFlags (pfiznaky elementu). Byte
Parametr se predava instrukci odkazem (ne hodnotou).
5. IDN IDN registru Word
6. Val Nazev datové proménné nebo pole pro vyznamova data. Parametr se Data
predava instrukci odkazem (ne hodnotou).
7. Len Nazev datové proménné pro ulozeni délky dat typu DWORD. Parametr se Data
predava instrukci odkazem (ne hodnotou).

Navratové hodnoty instrukei:

Instrukce se musi pouzivat v mechanizmech a jsou typu ,,EX“.

Vracené datové hodnoty se zapisuji pfimo do datové proménné , Val“ a ,Len™ .

Datova proménna , ElemF1™, slouzi jak pro vstup, tak pro vystup ElementFlags prislusného registru.
Datova proménna ,, Val“ musi mit rezervovany dostatecny prostor pro zapis poZzadovanych hodnot.
Datova proménna ,, Len‘ pro délku slouzi jak pro vstup pozadované délky dat, tak jako navratova hodnota
skutecné délky nactenych dat.
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Vsechny instrukce se mohou volat prichodové a maji navratové hodnoty v registrech:

RLO=0, DR=0 ....... stav ¢ekani na dokonc¢eni operace

RLO=1, DR=0 ....... operace dokoncena bez chyb

RLO=1, DR<>0 ....... operace dokoncena, ale pr¥i vykonu vznikla chyba
Priklad:

Nulovani chyb SoE v Slave 0, na IDN S-0-0099

bEcatData: DS 4 ;data

dwEcatDatalen: DS 4 ;pro ulozeni délky

bEcatElem: DS 1 ;pro ElementFlags

MECH BEGIN M SOE CLEAR ERR

LOD cnst.40h

STO bEcatElem ;ElementFlags = , VAL™

LOD CNST.3

STO DWRD.bEcatData ;data = 3

LOD CNST.2

sto dwEcatDataLen ;délka

ECAT SOE WRITE 0,0,0,bEcatElem, 99,bEcatData, dwEcatDatalen
EXO

JL1 LBL_SOE_ERR ;Error

MECH_END M_SOE_CLEAR_ERR

10
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26.4.3 Zasilani prikaz( pro EtherCAT Mastra

Pro zasilani piikazl pro EtherCAT Mastra z PLC programu slouZi instrukce ECAT COMMAND. Jedna se o
instrukei, ktera mize byt pouzita jen v mechanizmech, protoze se vzdy ¢eka na vysledek komunikace.

instrukce ECAT COMMAND
funkce ECAT COMMAND Pfikaz pro EtherCAT Mastra
syntax ECAT_COMMAND Master, Slave, Cmd
ECAT_COMMAND Master, Slave, Cmd [, Val, Len ]
l.parametr ,Master™ ID Mastra
2 .parametr ,Slave"“ ID Slave
3.parametr ,Cmd"“ Pfikaz podle vyétu ECATCOMMAND (WORD)
4.parametr ,Val“ pointer nebo nazev proménné pro data
5.parametr ,Len"“ nazev proménné pro ulozZeni délky dat (DWORD)
parametr | nazev vyznam typ
1. Master | ID EtherCAT Mastra (0,1,..). Pokud je pouzit jen jeden, tak hodnota 0. Byte
2. Slave | ID EtherCAT Slave (0,1,..). Adresa ,,Slave® je v potadi jak jsou pfipojeny na | Word
ETHERNET.
3. Cmd Pozadovany ptikaz podle vyé¢tu ECATCOMMAND Word
4. vVal Zadava se jen u piikazi, které jej vyzaduji. Data

Nazev datové proménné nebo pole pro vyznamova data. Parametr se
predava instrukci odkazem (ne hodnotou).

5. Len Zadava se jen u piikazi, které jej vyzaduji Data
Nazev datové proménné pro ulozeni délky dat typu DWORD. Parametr se
predava instrukci odkazem (ne hodnotou).

Navratové hodnoty instrukeci:

Instrukce se musi pouzivat v mechanizmech a jsou typu ,,EX“.

Vracené datové hodnoty se zapisuji pfimo do datové proménné , Val“ a ,Len™ .

Datova proménna ,,Val“ musi mit rezervovany dostatecny prostor pro zapis poZzadovanych hodnot.
Datova proménna ,, Len‘ pro délku slouzi jak pro vstup pozadované délky dat, tak jako navratovou hodnotu
skutecné délky nactenych dat.

Vsechny instrukce se mohou volat prichodové a maji navratové hodnoty v registrech:

RLO=0, DR=0 ....... stav cekani na dokonceni operace
RLO=1, DR=0 ....... operace dokoncena bez chyb
RLO=1, DR<>0 ....... operace dokoncena, ale pr¥i vykonu vznikla chyba

11
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Prehled prikaztit ECATCOMMAND

Symbol ptikazu Hodnota Popis
ECATCMD MASTER BOOTSTRAP 3 Zadost o prechod Mastra do stavu
- - BOOTSTRAP
ECATCMD MASTER INIT 1 Zadost o prechod Mastra do stavu INTT
ECATCMD MASTER PREOPERATIONAL 2 Z4dost o prechod Mastra do stavu PRE-
OPERATIONAL
ECATCMD MASTER SAFEOPERATIONAL 4 Zé&mtopﬁmhodhhw&adostuSAFE—
OPERATIONAL
ECATCMD MASTER OPERATIONAL 8 Zadost o prechod Mastra do stavu
B B OPERATIONAL
ECATCMD SLAVE BOOTSTRAP 13 Zadost o piechod jednoho Slave do stavu
- - BOOTSTRAP
ECATCMD SLAVE INIT 11 Zadost o piechod jednoho Slave do stavu
B B INIT
ECATCMD SLAVE PREOPERATIONAL 12 Zadost o piechod jednoho Slave do stavu
B B PRE-OPERATIONAL
ECATCMD SLAVE SAFEOPERATIONAL 14 Zadost o piechod jednoho Slave do stavu
B B SAFE-OPERATIONAL
ECATCMD SLAVE OPERATIONAL 18 Zadost o piechod jednoho Slave do stavu
B B OPERATIONAL
ECATCMD MASTER STATE 20 Zadost o zjisténi aktudlniho stavu Mastru.
Prikaz musi mit parametry pro navratovou
hodnotu (Val, Len).
ECATCMD SLAVE STATE 21 Zadost o zjisténi aktudlniho stavu jednoho
Slave. Pfikaz musi mit parametry pro
navratovou hodnotu (Val, Len).

Priklad:
Prechod 2.EtherCAT Slave (ID=1) do stavu SAFE-OPERATIONAL a zjisténi jeho
aktudlniho stavu

bEcatData: DS 8 ;data
dwEcatDatalen: DS ;pro ulozeni délky
dwCmdResult: DS 4 ;pro test chyby

DS

MECH BEGIN M ECAT_ SLAVE

ECAT COMMAND O,1,ECATCMD_SLAVE_SAFEOPERATIONAL

EXO

STO dwCmdResult

ECAT COMMAND O,1,ECATCMD_SLAVE_STATE,bEcatData,dchatDataLen
EXO

STO dwCmdResult

LOD BYTE.bEcatData

EQ ECAT SAFEOPERATIONAL

MECH_END M _ECAT SLAVE
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