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1. Einleitung

Der CAN-Bus stammt ursprunglich aus dem Automobilbereich (entwickelt von der Firma
Bosch). Heute wird der robuste und zuverlassige Bus auch in vielen anderen Bereichen,
z.B. der industriellen Automation, eingesetzt. In der Automatisierungstechnik wird oft das
CANopen Protokoll (OSI-Schicht 7 — Anwendungsschicht) verwendet, welches
erfreulicherweise auch von CODESY'SS unterstutzt und fur den Raspberry Pi verfugbar ist.
Es lohnt sich also den CAN-Bus und den CANopen-Stack genauer unter die Lupe zu
nehmen.

Diese Anleitung beschreibt alle Schritte die notwendig sind um mit PiXtend eine
CANOpen-Kommunikation unter CODESY'S einzurichten.

Zunachst wird ein CAN-fahiges Linux Image vorbereitet und getestet.
AnschlieRend wird die CANopen-Konfiguration in CODESY'SS erklart.

Diese Application-Note ist gleichermal3en fiir PiXtend V1.2 und V1.3 gliltig.

Viele weitere Informationen, Tipps und Tricks finden Sie auch in unserem Support-Forum
unter: http://www.pixtend.de/forum/

Sollten trotzdem Fragen offen bleiben, so bitten wir Sie uns per E-Mail
(support@pixtend.de) in Kenntnis zu setzen. Sie erhalten schnellst moglich eine Antwort
und weitere Informationen.

Die jeweils neuesten Versionen aller Dokumente und Software-Komponenten finden Sie
im Download-Bereich unserer Homepage: http://www.pixtend.de/pixtend/downloads/

. ube
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1.1 Voraussetzungen

Diese Anleitung setzt voraus dass Sie PiXtend bereits erfolgreich in Betrieb genommen
haben und dass Sie die Grundlagen im Umgang mit Linux beherrschen, als auch mit der
Bedienung von CODESYS vertraut sind.

Um die CAN-Kommunikation unter Linux zu testen muss PiXtend an einen CAN Bus mit
mindestens einem aktiven CAN-Gerat angeschlossen werden. Es kann naturlich auch mit
einem oder mehreren PiXtends verbunden werden.

Fur die CODESYS OpenCAN Master/Slave Kommunikation werden zwei PiXtend-Boards
verwendet.

1.2 Einschrédnkungen

Wenn der PiXtend CAN Controller verwendet wird, kann der PiXtend DAC nicht
gleichzeitig verwendet werden. Die beiden Chips "teilen" sich einen SPI Chip-Select.

1.3 Haftungsausschluss

Weder Qube Solutions UG noch 3S-Smart Software Solutions konnen fur etwaige
Schaden verantwortlich gemacht werden die unter Umstanden durch die Verwendung
der zur Verfugung gestellten Software, Hardware, Treiber, oder der hier beschriebenen
Schritte entstehen kdnnen.

1.4 Warnhinweise

PiXtend darf nicht in sicherheitskritschen Systemen eingesetzt
werden.

Prifen Sie vor der Verwendung die Eignung von Raspberry Pi
und PiXtend fur Ihre Anwendung.

. ube
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2. Hardware-Verbindung zum CAN-Bus

Die korrekte Anschlussbelegung des PiXtend CAN-Ports kann dem technischen Datenblatt
entnommen werden.

Beachten Sie bitte auch den Jumper flr die Terminierung des CAN-Bus.

3. Vorbereitung und Test unter Linux

Damit der CAN Controller spater in CODESYS verwendet werden kann, sind zunachst
einige Anpassungen am Linux Betriebssystem notwendig.

Falls Sie bereits Anpassungen an lhrem Image vorgenommen haben empfehlen wir flr
erste CAN-Tests eine neue SD-Karte zu erstellen.

Wir empfehlen Ihnen die Verwendung unseres "PiXtend Image CODESYS", welches
Sie immer in der aktuellsten Version in unserem Download-Bereich finden.

Hinweis: Alle hier beschriebenen Schritte beziehen sich auf das Raspbian Image "Jessie"
und werden als user "pi" durchgefuhrt.

Die Unterstitzung des auf dem PiXtend verwendeten CAN-Controllers MCP2515 ist erst
ab der Kernel Version 4.0.8 gewahrleistet. Falls sie das "Wheezy" Image verwenden
modchten muss daher zuerst auf eine Kernel Version 4.0.8 (oder neuer) geupdated werden.
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www.plxtend.de Copyright by Qube Solutions UG (haftungsbeschrankt) 6/30 ngolutions


http://www.pixtend.de/downloads/
http://www.pixtend.de/files/manuals/pixtend_v1_3_datasheet_DE.pdf

o PiXtend
. Application-Note: CAN-Kommunikation

3.1 Vorbereitung des SD-Karten-Image
Laden Sie das Raspbian "Jessie" Image von der offiziellen Download Seite herunter:
https://www.raspberrypi.org/downloads/raspbian/

Ubertragen Sie das heruntergeladene Image mit einem Tool ihrer Wahl auf eine SD-Karte
(empfohlen 8 GB). Unter Windows kann fir diese Aufgabe z.B. das kostenlose Programm
Win32Disklmager verwendet werden.

Booten Sie das neue Image und flhren Sie die Ublichen Anpassungen mittels raspi-config
durch:

* Erweitern des Filesystems
* Einstellung ihrer Zeitzone
* Landereinstellungen

* Spracheinstellungen

* Keyboard Layout

*  SSH Zugriff aktivieren

Starten Sie nun das Raspberry Pi neu mit dem Befehl
pi@raspberrypi ~ $ sudo shutdown reboot

und loggen Sie sich anschliel3end Uber ssh in der Kommandozeile als user pi ein (z.B. Mit
putty).

Tipp:

Verwenden Sie unser ,,PiXtend Image CODESYS*, so konnen Sie die Abschnitte 3.3
und 3.4 tiberspringen, da wir hier bereits alles fiir Sie vorbereitet haben.

Es ist lediglich eine kleine Anpassung notwendig, die in 3.2 beschrieben ist. Mit dem
Unterschied, dass die Zeilen bereits vorhanden sind und Sie lediglich das #-Zeichen
vor den entsprechenden Zeilen entfernen miissen.
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3.2 Konfiguration des Device Tree Overlay

Damit der MCP2515 CAN-Chip des PiXtends-Boards vom Kernel be(_j_ient werden kann,
sind folgende Anpassungen an der Datei /boot/config.txt notwendig. Offnen Sie den Editor
mit dem Befehl

pi@raspberrypi ~ $ sudo nano /boot/config.txt

und fugen Sie folgende Eintrage am Ende hinzu:
dtparam=spi=on

dtoverlay=mcp2515-canl
dtparam=oscillator=20000000

dtparam=interrupt=4
dtparam=spimaxfrequency=1000000
dtoverlay=spi-bcm2835-overlay

dtoverlay=spi-dma

dtdebug=on

Speichern Sie die Anderungen mit Ctrl-O und verlassen Sie den Editor mit Ctrl-X.

Starten Sie das Raspberry Pi nun neu:

pi@raspberrypi ~ $ sudo reboot

. ube
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3.3 Blacklist bearbeiten

Damit das Kernel Modul ,mcp251x“ beim booten noch nicht automatisch geladen wird,
fugen Sie es der Blacklist hinzu.

Offnen Sie dazu die Datei /etc/modprobe.d/raspi-blacklist.conf

pi@raspberrypi ~ $ sudo nano /etc/modprobe.d/raspi-blacklist.conf
und fugen Sie folgende Zeile ein:

blacklist mcp251x

Die Datei ist zunachst komplett leer, kann aber dennoch verwendet werden.

Speichern Sie die Anderungen mit Ctrl-O und verlassen Sie den Editor mit Ctrl-X.

Starten Sie das Raspberry Pi nun neu:

pi@raspberrypi ~ $ sudo reboot

3.4 CAN Script anlegen

Um den PiXtend CAN-Controller zu aktivieren mussen prinzipiell folgende Aktionen
durchgefiihrt werden:

* GPIO 24 als Ausgang konfigurieren und auf TRUE setzen (SPI Enable)

* GPIO 27 als Ausgang konfigurieren und auf TRUE setzen (SPI CS1 wird dadurch
an den CAN Controller weitergereicht, der DAC wird deaktiviert)

* Das Kernel Modul "mcp251x" laden
* Das Interface can0 konfigurieren und aktivieren

Da hierzu immer die gleichen Schritte notwendig sind, legen wir dazu ein neues Skript im
Home Verzeichnis des users pi an:

pi@raspberrypi ~ $ nano activateCAN.sh

Flgen Sie folgende Zeilen ein:

#!/bin/sh

if [ ! -d "/sys/class/gpio/gpio24" ]; then
echo "24" > /sys/class/gpio/export

fi

echo "out" > /sys/class/gpio/gpio24/direction

echo "1" > /sys/class/gpio/gpio24/value

. ube
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if [ ! -d "/sys/class/gpio/gpio27" 1; then
echo "27" > /sys/class/gpio/export
fi
echo "out" > /sys/class/gpio/gpio27/direction
echo "1" > /sys/class/gpio/gpio27/value
sleep 1
sudo modprobe mcp251x
sudo /sbin/ip link set canO up type can bitrate 125000
sudo ip -s -d link show canO
Speichern Sie die Anderungen mit Ctrl-O und verlassen Sie den Editor mit Ctrl-X.
Machen Sie das Skript ausfuhrbar, indem Sie folgenden Befehl eingeben:
pi@raspberrypi ~ $ chmod +x ./activateCAN.sh

3.5 CAN aktivieren

Wenn Sie nun das Skript mittels
pi@raspberrypi ~ $ sudo ./activateCAN.sh

aufrufen, wird der CAN Controller aktiviert.
Mit einem Aufruf von

pi@raspberrypi ~ $ ifconfig
kann kontrolliert werden ob nun ein Eintrag fur ein can0O Interface vorhanden ist.

- ube
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3.6 CAN-Utilities installieren und verwenden

Installieren Sie nun die can-utils, eine Sammlung nutzlicher user-space Programme um
mit SocketCAN in Linux direkt auf die CAN-Schnittstelle zugreifen zu kdnnen:

pi@raspberrypi ~ $ sudo apt-get install can-utils

Mit dem Befehl
pi@raspberrypi ~ $ cansend can0 123f#deadbeef

wird eine CAN Message mit ID 123 und dem Inhalt Oxdeadbeef verschickt.

Mit dem Befehl
pi@raspberrypi ~ $ candump canO
kann der gesamte Datenverkehr auf can0 mitgelauscht werden:
pi@raspberrypi: ~
i3 ) 13 candump cand
i

DE &Dh
DE &

DE &AD BE E

Mit dem Program cangen kdnnen laufend CAN-Messages zu Testzwecken generiert
werden.

Weitere nutzliche Funktionen und Parameter der can-utils entnehmen Sie bitte den
jeweiligen Hilfe Seiten.

Mit diesen Tools konnen Sie bereits an einer CAN Bus Kommunikation unter Linux
teilnehmen.

Bitte fahren Sie mit den weiteren Schritten (Vorbereitung fir CODESYS) erst fort wenn Sie
mit den can-utils erfolgreich Daten empfangen und versendet haben.

- ube
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4. Vorbereitungen fur CODESYS

4.1 CODESYS Runtime installieren’

Zunachst muss die CODESYS-Runtime auf dem Raspberry Pi installiert werden.
Offnen Sie dazu CODESYS und verwenden Sie das Menu Tools->Update Raspberry Pi

Tragen Sie in die Eingabefelder ihre Raspberry Login Datein ein.

Klicken Sie auf den "Scan" Button um das Netzwerk nach ihrem Raspberry Pi zu
durchsuchen.

Wahlen Sie das Raspberry Pi aus und klicken Sie auf "OK".
Die CODESYS Runtime wird nun automatisch auf das Raspberry Pi GUbertragen.

4.2 Start Skript anlegen

Damit das Kernel Modul fur den PiXtend CAN-Controller korrekt geladen werden kann,
bendtigen wir ein Start Skript das folgende Aktionen in exakt dieser Reihenfolge ausfihrt:

» CODESYS Control stoppen

* CAN aktivieren mit Hilfe des vorher erstellen Skripts activateCAN. sh (Siehe
Punkt 3.5)

« CODESYS Control starten

Offnen Sie eine Konsole auf dem Raspberry Pi (z.B. via SSH mit dem Tool putty) und
legen Sie die Datei startPLCCAN. sh im home-Verzeichnis an:

pi@raspberrypi ~ $ nano startPLCCAN.sh

Flgen Sie die folgenden Zeilen ein:

#!/bin/sh

sudo /etc/init.d/codesyscontrol stop
sudo /home/pi/activateCAN.sh

sudo /etc/init.d/codesyscontrol

Speichern Sie die Anderungen mit Ctrl-O und verlassen Sie den Editor mit Ctrl-X.

1 Sie kénnen den Abschnitt 4.1 Giberspringen, wenn Sie unser vorbereitetes SD-Image "PiXtend Image
CODESYS" verwenden. Dieses kénnen Sie hier herunterladen: www.pixtend.de/downloads/

- ube
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Machen Sie das Skript ausfuhrbar, indem Sie folgenden Befehl eingeben:
pi@raspberrypi ~ $ chmod +x ./startPLCCAN.sh

4.3 Baudrate Skript anlegen

Legen Sie nun folgendes Baudrate Skript an:

pi@raspberrypi ~ $ sudo nano /root/rts_set baud.sh
und fugen Sie die folgenden Zeilen ein:

#!/bin/sh

BITRATE="expr $2 \\* 1000°

ifconfig $1 down

echo ip link set $1 type can bitrate S$SBITRATE

ip link set $1 type can bitrate S$SBITRATE

ifconfig $1 up

Speichern Sie die Anderungen mit Ctrl-O und verlassen Sie den Editor mit Ctrl-X.

Machen Sie das Skript ausflihrbar, indem Sie folgenden Befehl eingeben:
pi@raspberrypi ~ $ sudo chmod +x /root/rts set baud.sh

4.4 CODESYS Control mit PiXtend CAN-Unterstiitzung starten
Starten Sie das Raspberry Pi neu:

pi@raspberrypi ~ $ sudo reboot

Nach dem Bootvorgang wird die CODESYS Control Runtime automatisch gestartet.

Damit Sie CODESYS mit CAN Unterstitzung verwenden kénnen, muss nach jedem Start
zusatzlich das Skript "startPLCCAN.sh" aufgerufen werden:

pi@raspberrypi ~ $ sudo ./startPLCCAN.sh

Durch den Aufruf des Skripts wird wie oben schon erwahnt zunachst die CODESYS-
Runtime beendet, die GPIOs entsprechend konfiguriert, das mcp251x Kernel Modul
geladen, die can0 Schnittstelle konfiguriert, und CODESYS Control anschliefend wieder

- ube
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neu gestartet.

Falls Sie die CAN Unterstitzung dauerhaft aktiviert haben méchten, kdnnen Sie natlrlich
das Start Skript automatisch bei jedem Neustart ausfiihren lassen, in dem Sie die Datei

/etc/rc.local bearbeiten und folgende Zeilen vor exit 0 hinzuflugen:
# Start CODESYS Control with PiXtend CAN Support

sudo /home/pi/startPLCCAN.sh

Testen Sie die Konfiguration indem Sie das Raspberry Pi neu starten:
pi@raspberrypi ~ $ sudo reboot

Mit einem Aufruf von 1smod kdnnen Sie prufen ob das "mcp251x" Modul nach dem
Neustart geladen wurde, und mit einem Aufruf von top ob CODESYS Control lauft.

- ube
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5. CODESYS Projekt mit CANopen

Wenn die Vorbereitungen und Tests unter Linux erfolgreich waren kann nun ein CANopen
Test Projekt erstellt werden. Dabei werden zwei PiXtend-Gerate miteinander Uber
CANopen kommunizieren.

Wir wird ein leeres Projekt erstellt zu dem zwei PiXtend Gerate hinzugefugt werden. Ein
Gerat ist dabei der CANopen-Master, das andere der CANopen-Slave.

Der Einfachkeit halber wird zunachst nur 1 Byte vom Master an den Slave Ubertragen, das
Beispiel lasst sich anschliel3end jedoch beliebig erweitern.

Erzeugen Sie zunachst ein leeres Projekt ( Datei -> Neues Projekt -> Leeres Projekt) und
nennen Sie es "PiXtendCAN_MasterSlave".

=] Mew Project
Categories: Templates:

- Libraries .

] Projects ® !
Standard project

Y

Standard project with
Application Composer

An empty project

MName: PiXtendCAaM_Masterslave

Location: | D:'Projects'\PiXtendCAaM W ...

. ube
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CAN-Kommunikation

Flgen Sie dem Projekt nun ein neues Gerat hinzu, indem Sie im Projektbaum auf das

Projekt rechts-klicken und "Gerat hinzufugen" auswahlen.

L
File Edit View Project Build Online Debug Tools Windo
E=a" 2] s el
Devices -~ o0 X
5] | PiXtendCAN Mastersiave -
Properties... A

271 Add Object
——Add Folder. .,

Add Device. ..

q D)

Edit Object
Edit Object With...

Edit IO mapping

Device Configuration

3

Wabhlen Sie nun "CODESYS Control for Raspberry Pi" als Gerat aus, geben Sie ihm den
Namen "PiXtendCAN_Slave" und klicken Sie auf hinzuftigen.

@

MName| |PiXtendCAM_Slave
Action:

(@) Append device

Add Device

Device:
Vendor: | 35 - Smart Software Solutions GmbH w
Mame Vendor Version 03
| CODESYS Control for Raspberry Pi“]y— Smart Software Solutions GmbH ~ 3.5.7.10
CODESTS COMTOr RTEVS 35 - Smart Software Solutions GmbH ~ 3.5.7.20
[ coDESYS Control RTEV3 64 35 - Smart Software Solutions GmbH ~ 3.5.7.20
m CODESYS Control Win V3 35 - Smart Software Solutions GmbH ~ 3.5.7.20
m CODESYS Control Win V3 64 35 - Smart Software Solutions GmbH ~ 3.5.7.20
9 reancove Lnat 36 Comack Cafbimen Calibinan Febi 3£ 90 h
Group by category
[] Display all versions (for experts only)
[[] pisplay outdated versions
Information:
m Name: CODESYS Control for Raspberry Pi ~
Vendor: 35 - Smart Software Solutions GmbH
Categories:
Version: 3.5.7.10 =
Order Number: - 5 %ﬂ
Add selected device to the project (top-level)
€  (You can select another target node inthe navigator while this window is open.)
Add Device Close
. qube,
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Machen Sie nun im Projektbaum einen Rechtsklick auf das soeben hinzugefligte

"PiXtendCAN_Slave" Gerat:

: ~ 0 %
=19 At N MasterSiave bl
= PiXtendCAN_Sh\fE DESYS Control for O =senhareas D

— BT Pretog 7 #  Cut
- £} Application Copy
i) Library Manager Paste
% SoftMotion General Axis Pool ® Delete
£i@ GPIOs_A_B (GPIOs AJB)
Y 1 Properties. ..
% 5P 7 Add Object ’
& Onewire ) Add Folder...

=-"a Camera device
K <Empty= (<Empty =)

| Q_nddﬁé)]

Loy

LEMEE. .

Edit Object

Edit Object with...

Edit IO mapping

Import mappings from CSV. ..

Export mappings to CSV...

Online Config Mode. ..

Reset origin device [FiXtendCAM_Slave]

Simulation

Device Configuration »

Im Dialog wahlen Sie bitte "CANbus" aus und fligen das Gerat hinzu.

www.pixtend.de
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i Add Device
Mame: |CAMbus
Action:
(@ Append device () Update device
Device:
Vendor: | 35 - Smart Software Solutions GmbH W
Mame Vendor Version
[ | canbus 35 - Smart Software Solutions GmbH ~ 3.5.7.0
[ EtherCAT Master 35 - Smart Software Solutions GmbH ~ 3.5.7.0
ﬂj Ethernet 35 - Smart Software Solutions GmbH ~ 3.5.7.0
[ Modbus com 35 - Smart Software Solutions GmbH ~ 3.4.0.0

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

Information:

ﬂj Hame: CANbus ~
Vendor: 35 - Smart Software Solutions GmbH
Categories:

Version: 3.5.7.0 g
Order Number: 7777 w7 %ﬂ
Append selected device as last child of
PiXtendCAM_Slave

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

| Add Device | Close

Machen Sie nun einen Rechtsklick auf das soeben hinzugefigte "CANbus" Gerat und
fugen Sie ein "CANopen Device" hinzu.

. ube
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Devices x| Add Device
=g PiXtendCAN MasterSiave 7
= ﬁ PiXtendCAN_Slave (CODESYS Control for Raspberry Fi) Mame: |CAMopen_Device
=B pLC Logic -

=} Application

(7 Update device
m Library Manager

(@ Append device (_) Insert device

SoftMotion General Axis Pool Device:
CANbus {CANbus; = - - " i
¢ ( ) Properties. .. endor: | 35 - Smart Software Solutions GmbH w
- -
% 1 add Ohject Mame Vendor Version C3
Y spr &) AddFolder... |CANopen Dewce\ 35 - Smart Software Solutions GmbH ~ 3.5.7.20
TR CT S e
=" Camera device e J open_Manager mart Software Solutions Gm 5.7,
nsert Device. .. - . ;
c <Empty> (<E m CANopen_Manager_FDT 35 - Smart Software Solutions GmbH  3.5.7.20
Digable Device ﬁj CANopen_Manager_SIL2 35 - Smart Software Solutions GmbH ~ 3.5.7.20
G AR a s Bananae o EPRA i TC  Comarck Cafhuarn Caliticnn Cembl 2 €790 v

Update Device...
Group by category

Edit Object
[ Display all versions (for experts only)

L,

Edit Object With...
[] Display outdated versions

Edit IO mapping

Import mappings from C3V... Information:
. j] Name: CAMopen Device A
Esxport mappings to CSV... Vendor: 35 - Smart Software Solutions GmbH
. . Categories:
' et Version: 3.5.7.20 _
Order Number: - v %ﬂ
Device Configuration 4 erfumber:

Append selected device as last child of
CANbus

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

Add Device

Close

Doppelklicken Sie nun im Projektbaum auf das hinzugefugte CANopen-Gerat und klicken
Sie anschliefend auf den Button "E/A-Bereich bearbeiten"

Devices >~ 0 x [{] cANopen_Device x
=g PXtendCAN MasterSiave hd
=[] Pi¥tendCAN_Slave (CODESYS Control for Raspberry Pi) | General General
=l PLC Logic .
=} Application R Ty Node I: L $ <N "Qp@ﬁ

ﬂﬂ Library Manager
"3 SoftMotion General Axis Pool
=i CaNbus (CANbus)
ﬂi CANopen_Device (CANopen Device)
(@) GPIOs_A_B (GPIOs AfB)
B 1
B 51
2 Onewire
=" Camera device
E <Empty> (<Empty=)

Device Profile: 0 :

Edit I/O area... Edit SDO Parameter area...

EDS-File

| PDOs
CANopen IJO Mapping
Status

Information

Flgen Sie nun einen neuen Bereich hinzu und wahlen Sie "Ausgang (Rx)". Die restlichen
Felder kdbnnen unverandert bleiben da der Master zunachst nur ein einzelnes USINT
(BYTE) an den Slave schicken soll.

www.pixtend.de Copyright by Qube Solutions UG (haftungsbeschrinkt) 19/ 30

qube
solutions



oy PiXtend

Application-Note: caAN-Kommunikation
Edit I/O area
/O Overview Add I/O range

Range Mame  Count Dataty} 10 type: ) Tnput (Tx) @

Range Mame: Digital_Qutputs1

Object Index: | 1653000

4k

Count: 1 =

Datatype: USINT v

Force new DO

Add area... :l Uzed TwPDOz | 0/512 Used RxPDOs |0/512

0K Cancel

P, Y

Bestatigen Sie und schliel3en Sie den Dialog. Klappen Sie nun den Bereich "EDS-Datei"
auf und exportieren Sie das soeben erzeugte Gerat als EDS-Datei.

ﬁ CAMopen_Device X

General

General

e Noder: |1 : CANopen
PDOs Device Profile: [0 =
CANopen I/O Mapping Edit I/O area... Edit SD0O Parameter area...
Status

EDS-File
Informatian

vendor Name: 35 - Smart Software Selutions GmbH

vendor Number; 801 -

Product Name: 35CanDevice

4k

Product Number: |1

4k

Revision Number: |1

Export EDS-File... Import EDS-File...

. ube
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Application-Note: caAN-Kommunikation

Speichern Sie die EDS Datei im Projektordner ab.

Das EDS File enthalt alle Informationen Uber das soeben erzeugte CAN Gerat und wird
spater wieder bendétigt um den CAN Master damit zu konfigurieren.

Flgen Sie nun der Applikation noch eine Taskkonfiguration hinzu sowie eine POU namens
"POU_Main".

Metwark Variable List (Receiver)...

= [ pixtendCAN_Slave (CODESYS Control for Raspberry Pi) G| BND_VAR
=0 PLC Logic :
=L | Application
i) Library M dh Cut
POU_Mair B2 Copy
2 SoftMotion Gener Faste
= canbus (CANbus % Delete
[ caNopen_Det
¢(@ GPIOs_A B (GP] [ Properties...
ERse |_| Add Object 4 | Alarm configuration. ..
::ZF,‘.,IE.MFE _,: Add Folder... £} Application...
=% Cameradevice |- Edit Object (@ Cam table...
£ <Empty> (- Edit Object With. .. & onCprogram...
f’-ﬁ Login @ CMC settings...
@ Data Server...
“¢ puT...
External File. ..
ﬂ Global variable List...
Image Poal...
=0 Interface...
-t
-

Metwark Variable List (Sender)...
T Persistent Variables. ..
@=>

] POU for implicit checks. ..

ﬁ Recipe Manager...

@@ Redundancy Configuration...

B8 cymbol Configuration. ..

(@ TaskCunﬁguraﬁunﬁ
5[ TER

S —

- ube
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Offnen Sie die Taskkonfiguration und fiigen Sie dem Task einen Aufruf des
Hauptprogrammes POU_Main hinzu:

=[] PixtendCAN_Slave (CODESYS Control for Raspberry Fi) Time (e.g. t¥200ms):
=20 PLC Logic -
o} o Sensitivity: 1
=10 Application
m Library Manager
POU_Main {PRG)
= @ Task Configuration q Add Call ? Remove Call [ 2 Change Call Mave Up Move Down Open POU
=8 Task
W' - POU Comment
] POU_Main _
‘a. SoftMotion General Axis Poal POU_Main
=-[{ cambus (CANbus)
m CAMopen_Device (CANopen Device)
a0

Wechseln Sie wieder zum CANopen_Device und andern Sie dort die Einstellungen fur die
Aktualisierung der Variablen unter dem Reiter "CANopen E/A-Abbild":

[{] canopen_Device x -
General Channels
Variable Mapping  Channel Address Type Unit Description
Object Dictionary = [ Rx IoRange 1623000: Digital_Outputs1 1623000
= Digital Ou..  %IB0  USINT 1653000:16%1
Foes R Bit0 %IN0.0 BOOL
Bitl %el¥0,1  BOOL
CANopen If0 Mapping ,® :
R Bit2 %eI¥0,2  BOOL
Status 1 Bit3 %IN0.3  BOOL
p Bit4 weI¥0,4 BOOL
Information R BitS %pIN0.5  BOOL
4 Bit6 %IN0.6  BOOL
R Bit7 %IN0.7 BOOL
-
Reset mapping | Always update variablesy Enabled 1 {use bus cyde task if not used in any task)
IEC Objects
Variable Mapping Type
@ CANopen_Device @ CAMopenDevice

‘% = Mapto existing variable
Bus cyde options

Wahlen Sie die Option "Aktiviert 1 — Buszyklustask verwenden wenn in keinem Task
verwendet" sowie "Task" als Buszyklus-Task.

¢ = Create new variable

- ube
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Application-Note:

CAN-Kommunikation

AbschlieRend sollte noch die Baudrate fiir den CAN Bus auf 125000 reduziert werden:

=& Camera device bl
K <Empty> (<Empty =)
= m PixXtendCAN_Slave (CODESYS Control for Raspberry Fi)
= @l] PLC Logic
=€} Application
m Library Manager
POU_Main (PRG)
= Task Configuration
=% Task
& pou_Main
A_SofiMedierGensra| Axis Pool
& canbus (CANbus)
(-] CANGpen Device (CANopen Device)
(%) GPIOs_A_B (GPIOs AfB)
3 e
B s
" Onewire
= "% Camera device
E <Empty > (<Empty =)

~

General

CANbus I/O Mapping

Status

Information

General

Network:

Baudrate (bitfs):

Damit ist die Konfiguration des Slaves abgeschlossen.

www.pixtend.de
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Application-Note:

5.2 PiXtend als CANopen-Master
Nun fugen wir dem Projekt ein weiteres PiXtend Gerat hinzu das als CANopen-Master

fungiert.

CAN-Kommunikation

Fahren Sie dazu wieder einen Rechtsklick auf das Projekt "PiXtendCAN_MasterSlave" im
Projektbaum aus, und fugen Sie ein weiteres "CODESYS Control for Raspberry Pi" Gerat
mit dem Namen "PiXtendCAN_Master" hinzu:

e

* o X

i Add

PiXtendCAN MasterSiave
= D -
=B PLC Logic
=1L} Application
m Library Manager
% SoftMotion General Axis Pool

=-[{ CANbus (CANbus)

m CAMopen_Device (CAMopen Device)

(@) GPIOs_A_B (GPIOs AJB)
a1
3 sl
% Onewire
=" Camera device
K <Empty > (<Empty=)

www.pixtend.de

e (CODESYS Control for Raspberry Pi)

-

Manfe: PiXtendCAN_Master
Action:

(@) Append device

Device

Copyright by Qube Solutions UG (haftungsbeschrankt)
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Device:
Vendor: | 35 - Smart Software Solutions GmbH v
MName Vendor Version G
m | CODESYS Control for Raspberry Pi | 35 - Smart Software Solutions GmbH ~ 3.5.7.10
[ coDesys Cantrol RTE V3 35 - Smart Software Solutions GmbH  3.5.7.20
[ coDESYs Control RTE V3 64 35 - Smart Software Solutions GmbH  3.5.7.20
[# copesys Cantrol Win v3 35 - Smart Software Solutions GmbH  3.5.7.20
[ coDESYs Control Win V3 64 35 - Smart Software Solutions GmbH  3.5.7.20
9 ranceve unar 26 Gt Cafiimen Calidinnn FmbU 3 €790 v
Group by category
[[] Display all versions (for experts anly)
[[] Display outdated versions
Information:
m Name: CODESYS Control for Raspberry Pi -
Vendor: 35 - Smart Software Solutions GmbH
Categories:
Version: 3.5.7.10 @-—
Order Number: - &7 “\5
3
Add selected device to the project (top-level)
&  (You can select another target node in the navigator while this window is open.)
Add Device Close

qube
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Application-Note:

CAN-Kommunikation

Flgen Sie dem "PiXtendCAN_Master" wieder einen CANbus hinzu:

Devices ~ 0 X
= PXtendCAN MasterSiave <
=l PixtendCAN_Master TEODESYS Control for Raspberry Pi)

- Bl
=1} Application
m Library Manager
% SoftMotion General Axis Paol
(@) GPIOs_A_B (GPIOs AJB)
B I
3 sP
‘& Onewire
=& Camera device
L <Empty> (<Empty:>)
= m PiXtendCAN_Slave (CODESYS Control for Raspberry Pi)
=B pLC Logic
=1} Application
m Library Manager
'A% SoftMotion General Axis Pocl
=[{] cambus (CANbus)
m CANopen_Device (CAMopen Device)
(@) GPIOs_A_B (GPIOs AJB)
a1
3 s
A Onewire
=& Camera device
L <Empty> (<Empty:)

i Add Device

MName: |CANbus

Action:

(@) Append device (C) Update device

Device:
Vendor: | 35 - Smart Software Solutions GmbH ]
Mame Vendor Version
G| 35- Smart Software Solutions GmbH  3.5.7.0
m EtherCAT Master 35 - Smart Software Solutions GmbH ~ 3.5.7.0
[ Ethernet 35 - Smart Software Solutions GmbH ~ 3.5.7.0
[ Madbus com 35 - Smart Software Solutions GmbH ~ 3.4.0.0
Group by category
[] Display all versions (for experts only)
[] Display outdated versions
Information:
[  name:CANbus ~
Vendor: 35 - Smart Software Solutions GmbH
Categories:
Version: 3.5.7.0 =
Order Number: 77?77 &7 %ﬂ

Append selected device as last child of
PiXtendCAN_Master

]

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

Add Device

Close

Reduzieren Sie die Baudrate des CANbus auf 125000, bzw auf die gleiche Einstellung die

beim Slave gewahlt wurde.

www.pixtend.de
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Application-Note:

CAN-Kommunikation

Machen Sie nun einen Rechtsklick auf den soeben hinzugeflgten "CANbus" Eintrag und
fugen Sie diesmal einen "CANOpenManager" hinzu:

Devices * 3 X

= m PiXtendCAN_Master (CODESYS Control for Raspberry Pi)
=2} PLC Logic
= ﬁ, Application
m Library Manager
& SoftMotion General Axis Pool
£i@) GPIOs_A_B (GPIOs AfB)
B
2 s
‘& Onewire
=" Camera device
E <Empty> (<Empty=)
= m PiXtendCAN_Slave (CODESYS Control for Raspberry Pi)
=81 PLC Logic
=1} Application
m Library Manager
2 SoftMation General Axis Pool
=[] cAmbus (CANbus)
m CAMopen_Device (CAMopen Device)
(@) GPIOs_A_B (GPIOs AfB)
21
2 s
‘$ Onewire
=% Camera device
E  <Empty> (<Empty>)

=2 PitendCAN MasterSlave e

(@ Add Device

Name: |CAMopen_Manager

Action:
Append device () Insert device (_) Update device
Device:
Vendor: | 35 - Smart Software Solutions GmbH v
Name Vendor Version 2
[l canopenDevice 35 - Smart Software Solutions GmbH ~ 3.5.7.20
(Al Canepenbayjce SILZ 35 - Smart Software Solutions GmbH ~ 3.5.7.20
| CANopen_Managa"'j 35 - Smart Software Solutions GmbH ~ 3.5.7.20
[ ATt e FOT 35 - Smart Software Solutions GmbH ~ 3.5.7.20
ﬁ CANopen_Manager_SIL2 35 - Smart Software Solutions GmbH ~ 3.5.7.20
(il FAhanan Mananae o EEM A TE  Oomack Coafbunen Calidicns Cabkl 3 €790 v
Group by category
[] Display all versions (for experts anly)
[] Display outdated versions
Information:
m Name: CAMNopen_Manager A
Vendor: 35 - Smart Software Solutions GmbH
Categories:
Version: 3.5.7.20 =
Order Number: 777 &7 %ﬂ
Append selected device as last child of
CANbus
&  (You can select another target node inthe navigator while this window is open.)
Add Device Close
qube
solutions
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Appl ication-Note: cAN-Kommunikation

Wabhlen Sie nun den soeben hinzugefligten CANopen_Manager aus und figen Sie wieder
mit einem Rechtsklick das von ihnen vorher neu erzeugte "3SCanDevice" hinzu.

o ol | IE Add Device
=2 PitendCAN MasterSlave ~
= m PiXtendCAN_Master (CODESYS Control for Raspberry Pi) Name: |_35CanDevice
=20l PLC Logic —
=L} Applicat
we Appication (@) Append device () Update device
m Library Manager
"% SoftMotion General Axis Pool Device:
= [ canbus (CANbuS) Vendor: | 35 - Smart Software Solutions GmbH v
m CANopen_Manager (CAMNopen_Manager) ¥ - —
ﬁ; GPIOs_A_B (GPIOs AJE) ame endor Ersion
9 130 [f][35canDevice | 35 - Smart Software Solutions GmbH ~ Revision=16200000001, FileVersion=1.[
% s
2 Onewire
=% Camera device
L <Empty> (<Empty=) a o
= PiXtendCAN_Slave (CODESYS Control for Raspberry Pi
m - ( pberry Fi) Group by category
= El] PLC Logic
5 S Display all i fi rts onl
= I} Application [] Display all versions (for experts anly)
m Library Manager [] Display outdated versions
"% SoftMotion General Axis Pool )
=[] canbus {CANbus) E;Drmam”’
. . Name: 35CanDevice A
_ﬂj CAhlapen_Device (CANapen Device) Vendor: 35 - Smart Software Solutions GmbH
f®@) GPIOs_A_B (GPIOs AJE) Categories:
Version: Revision=16#00000001, FileVersion=1.0 =
I:C d ==
2 Order Number: 0 A \é
2 s =
2 Onewire Append selected device as last child of

=-"% Camera device CANopen_Manager

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

Add Device Close

Hinweis: Sollte das Gerat nicht in der Liste vorgeschlagen werden, so muss die
Geratebeschreibungsdatei mdglicherweise Uber das Gerate-Repository nachinstalliert
werden. Offnen Sie dazu das Gerate-Repository, klicken Sie auf den Button "Installieren"
und wahlen Sie die fur den Slave erzeugte .eds Datei aus.

Erzeugen Sie wieder eine Taskkonfiguration und eine "POU_Main" als Hauptprogramm flr
die Applikation und fuigen Sie dem Task einen Aufruf der "POU_Main" hinzu (gleiches
Vorgehen wie beim Slave).

. ube
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Appl ication-Note: cAN-Kommunikation

Offnen Sie nun die E/A Konfiguration des Gerates " _3SCanDevice" und wahlen Sie den
Eintrag "Aktiviert 1 — Buszyklustask verwenden wenn in keinem Task verwendet"

(] _35CanDevice X | []] CANbus -
General Channels
Variable Mapping  Channel Address Type Unit Description G
PDOs =T Digital_Outputs1_1 %QB0 USINT
" Digital_Outputs1_1 %QX0.0  BOOL
DR R Digital_Outputs1_1 %QX0.1  BOOL
L3 - .
Digital_Outputs1_1 %QX0.2  BOOL
CANopen If0 Mapping K@ gital_tutp - oQ
] Digital_Outputs1_1 %LQX0.3 BOOL
L3 - .
Status [ ] Digital_Outputs1_1 %e0QX0.4 BOOL
" Digital_Outputs1_1 %QX0.5 BOOL
Information " Digital_Outputs1_1 %QX0.6  BOOL "
" o f—

Reset mapping | Always update variables{ Enabled 1 (use bus cyde task if not used in any task)

IEC Objects
Variable Mapping  Type
4 _35CanDevice @ CANRemoteDevice

@ = Create new variable % = Mapto existing variable

5.3 Programm Download und Test

Offnen Sie nacheinander die Kommunikationseinstellungen fiir die beiden Geréate
"PiXtendCAN_Master" und "PiXtendCAN" und wahlen Sie die entsprechenden Raspberry
Pi Gerate aus auf die der Download erfolgen soll.

Anschlieend kdnnen Sie im Hauptmenu "Online" die Funktion "Mehrfacher Download"
verwenden um die Applikationen gleichzeitig auf die entsprechenden Controller zu laden.

Hinweis: Sobald sich mehrere Applikationen im Projektbaum befinden so kann mit einem
Rechtklick auf die Applikation -> "Aktive Applikation setzen" die gewlnschte Applikation
ausgewahlt werden.

Gehen Sie nacheinander Online zu den Applikationen und starten Sie diese.

Wenn alles richtig konfiguriert wurde und beide Gerate korrekt miteinander verbunden sind
werden die CAN-Eintrage im Projektbaum grin markiert dargestelit.

- ube
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Multiple Download

Please selectthe items to be downloaded:
Move Up 8 Move Down |

PiXtendCAN_Slave: Application
PiXtendCAN_Master: Application

Online change options:
If the application in the project differs from the application already present onthe
PLC, then behave as follows:

(@) Try to perform an anline change. If this is not possible, perform a full download.
(") Force an online change. If thisis not possible, cancel the operation.

(7) Always perform a full download.
If an application is not yet present on the PLC, a full download is always performed.
Additional operations:

Delete all applications on the PLCwhich are not part of the project.
Start all applications after download or online change.

Cancel

- ube
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Wenn Sie nun den E/A Bereiche des CAN Masters 6ffnen und die Werte mit einem Force
verandern, so werden die Werte automatisch vom Master an den Slave Ubertragen:

[{J -3sCanDevice x

General Channels
Variable Mapping  Channel Address Prepared Value Unit
PDOs =g Digital_Qutputs1_1 5eQB0
"@ Digital_Outputsi_i %eQX0.0
SDOs L Digital_Outputs1_1 %QX0.1
L3 P
Digital Outputsi 1 .
CANopen I/O Mapping K@ gre SR =
] Digital_Outputs1_1 Be0X0.3
Status "@ Digital_Qutputs1_1 %ex0.4
"@ Digital_Outputsi_i %e0QX0.5
Information < LY ool a4 4 .
Reset mapping = Always update variables: Enablgd 1 (use bus cyde task if not used in any t
IEC Objects
Variable Mapping ~ Type
@@ _35CanDevice @ CANRemoteDevice

@ = Create new variable % = Mapto existing variable

(] CANopen_Device x \/

General Channels
Variable Mapping  Channel Address Curtest Value  Prepared Value
Object Dictionary =4 Digital_Ou..  %lg 7
b BitD 24Ih TRUE
PDOs - . -
Bit2 %elXN, 2 TRUE
CANopen Ij0 Mapping f — " B.-,!
<
Status - . . .
Reset mapping = Always update variables: Enabled 1 (use bus cyde task if not used in any t
Information IEC Objects
Variable Mapping  Type
i@ CANopen_Device ] CANopenDevice

@ = Create new variable % = Mapto existing variable

Naturlich kénnte die Variable nun noch gemapped werden und z.B. direkt im
Hauptprogramm verwendet werden.

. ube
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