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Protokol vychazi ze specifikaci CANOpen a je soipriotokolem kompatibilni.

Parametriza ¢éni datovy objekt — SDO

Struktura zpravy:

Identifikator

0x600 + ID
0x580 + ID

ID .. Adresa servozesilova na sbrnici CAN ( parametr gData.Nodeld 0x200 )

Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
Pfikaz Adresa | Adresa | Velikost | Data O Data 1 Data 2 Data 3
nizsi vySSi dat ve Nejnizsi Nejvyssi
byte byte wordech | byte byte
Adresa a velikost je definovana v seznamu regisGA.
Pozadavek na vy éteni :
Identifikétor
0x600 + ID
Adresa | Adresa | Velikost
0x40 nizsi vysSi l1nebo2 |0 0 0 0
byte byte
Odpov éd’ (vyéteni) :
Identifikétor
0x580 + ID
Adresa | Adresa | Velikost | Data O Data 3
0x4? nizsi vySSi 1 nebo 2 | Nejniz§i | Data 1 Data 2 Nejvyssi
byte byte byte byte

Ptikaz : Ox4B pro velikost = 1 (2 byte), 0x43 padikost = 2 (4 byte)




Pozadavek na zapis :

Identifikator
0x600 + ID
Adresa | Adresa | Velikost | Data O Data 3
0x22 nizsi vySSi 1 nebo 2 | Nejniz8i | Data 1 Data 2 Nejvyssi
byte byte byte byte
Piikaz : 0x22 pro velikost=11i2
0x2B pro velikost = 1 (2 byte)
0x23 pro velikost = 2 (4 byte)
Odpov éd’ (zapis) :
Identifikator
0x580 + ID
Adresa | Adresa | Velikost
0x60 nizsi vySSi 1nebo2 |0 0 0 0
byte byte
Odpov éd’ chyba :
Identifikator
0x580 + ID
Adresa | Adresa | Velikost
0x80 nizsi vySSi 1 nebo 2 | Chyba O | Chybal | Chyba?2 | Chyba 3
byte byte
Chyba :

0x06070010 — Délka parametru nesouhlasi




Procesni datovy objekt — PDO
PFijmovy RPDO (pro TGA):

Identifikator

0x200 + ID

Rezim souvislého polohovéheizeni - Mode 0x200004:

Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5

Z&dana poloha Dig. vystupy

s

Zadana poloha — Byte 0 = nejnizsi,
Po fijeti SYNC se polohafedavana do regulatoru polohy.

Dig. vystupy
bit 8 - stav DO1 zgna na hranu
bit 9 - stav DO2 zma na hranu
bit 10 - stav DO3 zma na hranu
bit 11 - stav DO4 zma na hranu

Rezim souvislého rychlostnihdtizeni - Mode 0x200002:

Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5

Zadana rychlost Dig. vystupy

e

Zadana rychlost — Byte 0 = nejnizsi,
Po fijeti SYNC se rychlostigdavana do rychlostniho regulatoru.

ReZim souvislého momentovOha‘izeni - Mode 0x200001:

Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5

Zadany proud Rezervovano Dig. vystupy

Z&dana proud — Byte 0 = nejnizsi,
Po @ijeti SYNC se rychlostigdavana do rychlostniho regulatoru.




Vysilaci TPDO (od TGA):
Odeslan pofijeti SYNC.

Identifikator

0x180 + ID

Rezim souvislého polohovéheizeni - Mode 0x200004:

Byte O Byte 1 |Byte2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
Stav Aktualni poloha resolveru Poloha externiho Dig.
snimace IRC vstupy

Byte 0 — LSB.

Stav:
Bit
Bit
Bit
Bit
Bit
Bit
Bit

OO WNEO

- Vykonovy most aktivni
-V poloze

- CAN souvislé&izeni aktivni
- Nulova rychlost
- Koncovy spinal
- Koncovy spina2
- Porucha

Rezim souvislého rychlostniho a momentovéhiazeni - Mode 0x200002 a 0x200001 :

Byte O Byte 1 |Byte2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
Stav Aktualni poloha resolveru Aktudlni proud do Dig.
motoru vstupy

SYNC

Identifikator

80

Po ijeti objektu SYNC servozesilo¥gieda hodnoty fijaté pres RPDO do regulatbra
odesle TPDO s aktuélnimi hodnotami.




Priklad komunikace v rezimu souvislého polohového Fizeni

80 Std SYNC

581 Std 60 ED 01 01 01 00 00 00 SDO odpovéd
80 Std SYNC

581 Std 60 EF 01 02 02 20 00 00 SDO odpovéd
80 Std SYNC

581 Std 60 F5 01 02 01 00 00 00 SDO odpovéd
80 Std

581 Std 60 ED 01 01 02 00 00 00 SDO odpovéd
80 Std SYNC

201 Std 15 92 FF FF 00 00 Pfijmové PDO
80 Std SYNC

201 Std 15 92 FF FF 00 00 Pfl"|mové PDO

581 Std 60 EF 01 02 04 00 20 00 SDO odpovéd
80 Std SYNC

201 Std 15 92 FF FF 00 00 Pfijmové PDO
80 Std SYNC

201 Std 15 92 FF FF 00 00 Pfijmové PDO

80 Std SYNC

201 Std 15 92 FF FF 00 00 Pfijmové PDO



