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1 概要 

1.1 概要 

本书记载了使用了 EC-1 系列并支持 EtherCAT 通信协议的数字输入输出从站设备的使用方法。 

 

1.2 系统构成 

 

 

图 1-1 系统构成 
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1.1 整体模块图 
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图 1-2 整体模块图 

 

  



2 通用规格 

2.1 电气规格 

本章以一览表的形式说明本产品的电气规格及性能。 

 

项  目 规 格 

电源 

额定电压 DC24V 

允许电压范围 DC20.4～26.4V 

 内部电流 100mA 以下 

状态 LED(POWER) 绿色 

 

2.2 环境规格及质量 

 

项  目 规  格 

物理环境 

 使用环境温度 0～55℃ 

保存环境温度 -25～70℃ 

使用环境湿度 30～90％RH(无结露现象) 

保存环境湿度 30～90％RH(无结露现象) 

使用环境 无腐蚀性气体 

质量 - 約 180g 

外形 - 71(W) x 130.6(H) x 28(D) （不包括突起部分） 

 

2.3 通信规格 

 

项  目 规  格 

通信协议 EtherCAT PDO,SDO 

支持 profile CoE 

通信控制 IC EC-1 

EtherCAT PHY TI TLK105 

通信方式 IEEE802.3u (100Base-TX) 

绝缘方式 脉冲变压绝缘(pulse transformer) 

状态 LED 
RUN(绿色)、ERR(红色) 

L/A IN(绿色)、L/A OUT(绿色) 

外部接口 RJ-45 x 2 

 

  



2.4 数字输入规格 

 

项  目 规  格 

额定输入电压 DC24V 

输入电流 4mA 以下/点 

ON 电压 15V 以上(各输入端对地电压) 

OFF 电压 5V 以下(各输入端对地电压) 

输入电阻 5.6kΩ 

绝缘方式 光耦绝缘 

输入原理 高位有效 

延迟时间 
OFF→ON 0.1ms 以下 

ON→OFF 0.1ms 以下 

对地数 1 

状态 LED 输入 ON 时亮灯 

外部接口 连接器 WAGO 734-236 

输入管道数 8 

 

2.5 数字输出规格 

 

项  目 规  格 

额定输出电压 
DC24V 

额定输出电流 0.1A/点 2A/单元 

绝缘方式 光耦绝缘 

输出形式 FET 

输出保护功能 有 

剩余电压 0.5V 以下 

漏电流 0.1mA 以下 

输出原理 高位有效 

迟延时间 
OFF→ON 0.05ms 以下 

ON→OFF 0.5ms 以下 

对地数 1 

状态 LED 输出 ON 时亮灯 

外部接口 连接器 WAGO 734-236 

输出管道数 8 

 

  



3 各部分名称，功能 

3.1 通信部分  

 

 

Fig3-1 EtherCAT 通信连接器 

 

 

 

 



3.2 电源、I/O 连接器 

 

Fig3-2 电源，I/O 连接器 

 

 

CAN I/F 连接器  

WAGO 的 CAN 用 734-236 连接器。 
 

Table 3-1 CAN I/F (CN5) 

端子号 输入输出 信号名 

1 - +5V 

2 输入输出 CANH 

3 - FG 

4 输入输出 CANL 

5 - GND 

6 - - 

  

 

 

 

RS485 I/F 连接器  

WAGO 的 RS485 用 734-236 连接器。 

 

CN5 

CN6 



Table 3-2 RS485 I/F (CN6) 

端子号 输入输出 信号名称 

1 - +5V 

2 输出 A 

3 输出 B 

4 输入 Z 

5 输入 Y 

6 - GND 

 

 

数字 I/O 接口连接器 (TB1-TB4) 

管脚规格如下 table 3.3 

TB2 和 TB4 连接器仅为输入。 

TB1 和 TB3 连接器仅为输出。 

 

Table 3-3 

Pin# I/O Dir 信号名称 

1 - +24V 

2 输入或输出 输入*/输出* 

3 输入或输出 输入*/输出* 

4 输入或输出 输入*/输出* 

5 输入或输出 输入*/输出* 

6 - GND 

 

  



3.3 状态 LED 

 

Fig3-3 通信状态 LED  

 

 

 

 

 



 

Fig3-4 电源・I/O 状态 LED  

 

 

 

 

 



3.4 开关（双列直插式封装开关） 

 

Fig3-5 开关 

 

可以通过 SW2 开关设定 PG2-PG5 的输入电平。 

可以通过 SW3 开关设定 NODE ID(0—255)。 

 

表 3-4  开关(SW2) 

开关号码 EC-1 的信号名称 功能 

SW2-1 PG2 通用 SW2-1 

SW2-2 PG3 通用 SW2-2 

SW2-3 PG4 通用 SW2-3 

SW2-4 PG5 通用 SW2-4 

 

 

 

 

 



3.5 其它连接器，开关 

 

Fig3-6 电路板开关 

 

复位开关 (SW1) 

用于复位 EC-1 以及本 I/O 的开关。 

   



 

JTAG 连接器  

调试用 JTAG20pin 半间距连接器。使用连接器:SHF-110-01-L-D-TH 

 

表 3-5  JTAG CN2 

Pin 号码 信号名称 Pin 号码 信号名称 

1 VRef 2 TMS 

3 GND 4 TCK 

5 GND 6 TDO 

7 --- 8 TDI 

9 GND 10 RESET 

11 GNDcap 12 GND 

13 GNDcap 14 GND 

15 GND 16 GND 

17 GND 18 GND 

19 GND 20 GND 

 

 

UART 连接器(CN4) 

用于 UART 的 USB 为 USB-MiniB 型号连接器。 

 

表 3-6  UART CN4 

Pin 号码 信号名称 

1 VBUS 

2 -D 

3 +D 

4 ID 

5 GND 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

TEST 点连接管脚 

本电路板内从 EC-1 和其他芯片连接 PAD 的端子。 

PAD：φ0.8mm 穿通孔 

 

表 3-7  一览表 

管脚名称 Pad 名称 PAD 连接 

ERROROUT ERR - 

TEST# TRSTZ - 

RES# RESZ - 

P90 P90 - 

P91 P91 - 

P92 P92 - 

P93 P93 - 

P94 P94 - 

P95 P95 - 

P96 P96 - 

P97 P97 - 

POWER 

D24V0 - 

D5V0 - 

D3V3 - 

A3V3 - 

D1V2 - 

A1V2 - 

GND 
GND1 - 

GND2 - 

 

 

  



4 目标对象词典 

4.1 CoE 通信区域 

本章节列举了 CoE 通信对象一览，和对象类型，数据类型，访问方向。 

 

表 4-1 CoE通信区域 

索引 子地址 对象索引 名称 数据类型 访问方向 

0x1000 0x00 VAR 设备类型 UINT32 RO 

0x1001 0x00 VAR 错误寄存器 UINT8 RO 

0x1008 0x00 VAR 设备名称 VISIBLESTRING RO 

0x1009 0x00 VAR 硬件版本 VISIBLESTRING RO 

0x100A 0x00 VAR 软件版本 VISIBLESTRING RO 

0x1018 - RECORD 标识对象 - - 

0x00 - 项数 UINT16 RO 

0x01 - 供应商 ID UINT32 RO 

0x02 - 项目号 UINT32 RO 

0x03 - 校订号码 UINT32 RO 

0x04 - 串行号码(未支持) UINT32 RO 

0x10F1 - RECORD 错误动作(未支持) - - 

0x00 - 项数 UINT8 RO 

0x01 - 本地错误反应 UINT32 RW 

0x02 - 同步错误计数限值 UINT32 RW 

0x1600 

 

 

- RECORD 收信 RxPDO 映射 PDO Mapping - 

0x00 - 到 RxPDO 的项数 UINT8 RO 

0x01 

～ 

0x08 

- 映射到 1 号位置的项目 

・・・ 

映射到 8 号位置的项目 

UINT32 RW 

  



0x1A00 

 

- RECORD 发信 TxPDO 映射 PDO Mapping - 

0x00 - 到 TxPDO 的项数 UINT8 RW 

0x01 

～ 

0x08 

- 映射到 1 号位置的项目 

・・・ 

映射到 8 号位置的项目 

UINT32 RW 

0x1C00 - ARRAY SM(Sync Manager)通信类型 - - 

0x00 - 项数 UINT8 RO 

0x01 

～ 

0x04 

- SM0 的通信类型 

・・・ 

SM3 的通信类型 

UINT8 RO 

 

0x1000～0x1FFF 一览表中没有的索引为预留区域。 

 

 

  

索引 子索引 对象类型 名称 数据类型 访问方向 

0x1C12 

～ 

0x1C13 

- RECORD SM2～SM3 PDO 赋值 - - 

0x00 - 项数 UINT8 RO 

0x01 - PDO 赋值项目 UINT16 RW(RO) 

0x1C32 

～ 

0x1C33 

- RECORD SM2～SM3 同步 - - 

0x00 - 同步参数数目 UINT8 RO 

0x01 - 同步类型 UINT16 RW(RO) 

0x02 - 循环时间 UINT32 RW(RO) 

0x03 - 转换时间 UINT32 RW(RO) 



4.2 设备对象 

记录了设备特有的信息。 

 

Index 名称 功能 

0x1000 设备类型 显示设备功能 

Sub-Index 功能 数据类型 访问方向 PDO map 

0x00 - UINT32 RO No 

 

 

 

 

 

 

 

Index 名称 功能 

0x1001 错误寄存器 显示从站错误状态。 

Sub-Index 功能 数据类型 访问方向 PDO map 

0x00 

 错误状态 

0x01  普通错误         

0x10 通信错误         

0x20 设备概要文件错误 

UINT8 RO No 

 

 

Index 名称 功能 

0x1008 设备名称 显示从站设备名称。 

Sub-Index 功能 数据类型 访问方向 PDO map 

0x00 “EC-1 Remote I/O [DC]” VISIBLE STRING RO No 

 

 

Index 名称 功能 

0x1009 硬件版本 显示从站硬件版本。 

Sub-Index 功能 数据类型 访问方向 PDO map 

0x00 - VISIBLE STRING RO No 

 

 

Index 名称 功能 

0x100A 软件版本 显示从站软件版本。 

Sub-Index 功能 数据类型 访问方向 PDO map 

0x00 - VISIBLE STRING RO No 

 

 

Index 名称 功能 

0x1018 标识 显示从站设备标识。 

Sub-Index 功能 数据类型 访问方向 PDO map 

0x00 项数 UINT16 RO No 

0x01 经销商 ID UINT32 RO No 

31 19 18 16 15 0

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

设备概要文件号码(0x191)

输入设备的情况下为1、其余为0

输出设备的情况下为1、其余为0



0x02 产品号码 UINT32 RO No 

0x03 修正号码 UINT32 RO No 

0x04 编号(未支持) UINT32 RO No 

 

 

Index 名称 功能 

0x10F1 错误行为(未支持) 显示错误设定情报。 

Sub-Index 功能 数据类型 访问方向 PDO map 

0x00 项数 UINT8 RO No 

0x01 本地错误反应 UINT32 RW No 

0x02 同步错误计数限度 UINT32 RW No 

 

4.3 PDO 映射 

在 EtherCAT I/O 单元，主从站之间的传送数据可以提前分配，不需要用户作任何更改就可以访问 PDO。 

 

以下详细说明了 0x1600、0x1A00 的 PDO 映射项。 

 

● 0x1600：接收 PDO 映射 

Index 名称 功能 

0x1600 收信 PDO 映射 1 RxPDO1 映射项目词典的项 

Sub-Index 功能 数据类型 访问方向 PDO map 

0x00 项数 UINT8 RW No 

0x01 Digital Output Bit0 UINT32 RW 0x7000：0x01 

0x02 Digital Output Bit1 UINT32 RW 0x7000：0x02 

0x03 Digital Output Bit2 UINT32 RW 0x7000：0x03 

0x04 Digital Output Bit3 UINT32 RW 0x7000：0x04 

0x05 Digital Output Bit4 UINT32 RW 0x7000：0x05 

0x06 Digital Output Bit5 UINT32 RW 0x7000：0x06 

0x07 Digital Output Bit6 UINT32 RW 0x7000：0x07 

0x08 Digital Output Bit7 UINT32 RW 0x7000：0x08 

 

 

● 0x1A00：发送 PDO 影射 

 

Index 名称 功能 

0x1A00 送信 PDO 映射 1 TxPDO1 映射项目词典的项 

Sub-Index 功能 数据类型 访问方向 PDO map 

0x00 项数 UINT8 RW No 

0x01 Digital Input Bit0 UINT32 RW 0x6000：0x01 

0x02 Digital Input Bit1 UINT32 RW 0x6000：0x02 

0x03 Digital Input Bit2 UINT32 RW 0x6000：0x03 

0x04 Digital Input Bit3 UINT32 RW 0x6000：0x04 

0x05 Digital Input Bit4 UINT32 RW 0x6000：0x05 

0x06 Digital Input Bit5 UINT32 RW 0x6000：0x06 

0x07 Digital Input Bit6 UINT32 RW 0x6000：0x07 

0x08 Digital Input Bit7 UINT32 RW 0x6000：0x08 



 

● 0x1C00:SyncManager 通信类型 

Index 名称 功能 

0x1C00 SyncManager 通信类型 显示了 SyncManager 的通信类型。 

Sub-Index 功能 数据类型 访问方向 PDO map 

0x00 项数 UINT8 RO No 

0x01 SM0 通信类型(MailBox Output) UINT8 RO No 

0x02 SM1 通信类型(MailBox Input) UINT8 RO No 

0x03 SM2 通信类型(PDO Output) UINT8 RO No 

0x04 SM3 通信类型(PDO Input) UINT8 RO No 

 

 

● 0x1C12:SyncManager2 PDO 分派 

Index 名称 功能 

0x1C12 SM2 PDO 配置 显示了 PDO 配置到 SM2 中的项目。 

Sub-Index 功能 数据类型 访问方向 PDO map 

0x00 项数 UINT8 RO No 

0x01 配置到 RxPDO1 的项目地址 UINT16 RW(RO) 0x1600 

 

 

 ● 0x1C13:SyncManager3 PDO 分派 

Index 名称 功能 

0x1C13 SM3 PDO 配置 显示了 PDO 配置到 SM3 的项目。 

Sub-Index 功能 数据类型 访问方向 PDO map 

0x00 项数 UINT8 RO No 

0x01 配置到 TxPDO1 的项目地址 UINT16 RW(RO) 0x1A00 

 

 

  



 ● 0x1C32:SyncManager2 同步模式 

Index 名称 功能 

0x1C32 
Sync Manager 2 同步 

 (未支持) 
显示了 SM2 的同步设定。 

Sub-Index 功能 数据类型 访问方向 PDO map 

0x00 项数 UINT8 RO No 

0x01 

同步类型 

0x00 空转 

0x01 SM 事件同步 

0x02 SYNC0 事件同步 

0x03 SYNC1 事件同步 

UINT16 RW(RO) No 

0x02 

循环时间 

可以设定主从站之间通信周期。(ns 单位) 

最小：1000000(ns)   

最大：100000000(ns) 

UINT32 RW(RO) No 

0x03 转换时间 UINT32 RW(RO) No 

 

 

● 0x1C33:SyncManager3 同步模式 

Index 名称 機能 

0x1C33 
Sync Manager 3 同步 

 (Not Support) 
显示 SM3 的同步设定。 

Sub-Index 功能 数据类型 访问方向 PDO map 

0x00 项数 UINT8 RO No 

0x01 

同步类型 

0x00 空转 

0x01 SM 事件同步 

0x02 SYNC0 事件同步 

0x03 SYNC1 事件同步 

UINT16 RO No 

0x02 
循环时间 

可以确认主从站之间的通信周期。(ns 单位) 
UINT32 RO No 

0x03 转换时间(未支持) UINT32 RO No 

 

 

 

 

 

 

 

  



4.4 CoE 概要文件 

本节主要说明 CoE 的概要文件区域的对象一览表和数据类型，访问方向。 

 

表 4-2 CoE概要文件区域 

索引 子索引 名称 数据类型 访问方向 

0x6000 0x00 项数 UINT8 RO 

0x01 Digital Input Bit0 输入数据 BOOLEAN RO 

0x02 Digital Input Bit1 输入数据 BOOLEAN RO 

0x03 Digital Input Bit2 输入数据 BOOLEAN RO 

0x04 Digital Input Bit3 输入数据 BOOLEAN RO 

0x05 Digital Input Bit4 输入数据 BOOLEAN RO 

0x06 Digital Input Bit5 输入数据 BOOLEAN RO 

0x07 Digital Input Bit6 输入数据 BOOLEAN RO 

0x08 Digital Input Bit7 输入数据 BOOLEAN RO 

0x7000 0x00 项数 UINT8 RO 

0x01 Digital Output Bit0 输出数据 BOOLEAN RW 

0x02 Digital Output Bit1 输出数据 BOOLEAN RW 

0x03 Digital Output Bit2 输出数据 BOOLEAN RW 

0x04 Digital Output Bit3 输出数据 BOOLEAN RW 

0x05 Digital Output Bit4 输出数据 BOOLEAN RW 

0x06 Digital Output Bit5 输出数据 BOOLEAN RW 

0x07 Digital Output Bit6 输出数据 BOOLEAN RW 

0x08 Digital Output Bit7 输出数据 BOOLEAN RW 

  



4.5 概要文件区域参数 

 

● 0x6000：Digital Input Bit0～7 输入数据 

Index 显示 Digital Input Bit0～7 输入数据。 

0x6000 

Sub-Index 说明 数据类型 访问方向 初始值 

0x00 项数 UINT8 RO 0x08 

0x01 
Digital Input Bit0(DI0) 

表示输入到 DI0 中的输入数据。 
BOOLEAN RO 0 

0x02 
Digital Input Bit1(DI1) 

表示输入到 DI1 中的输入数据。 
BOOLEAN RO 0 

0x03 
Digital Input Bit2(DI2) 

表示输入到 DI2 中的输入数据。 
BOOLEAN RO 0 

0x04 
Digital Input Bit3(DI3) 

表示输入到 DI3 中的输入数据。 
BOOLEAN RO 0 

0x05 
Digital Input Bit4(DI4) 

表示输入到 DI4 中的输入数据。 
BOOLEAN RO 0 

0x06 
Digital Input Bit5(DI5) 

表示输入到 DI5 中的输入数据。 
BOOLEAN RO 0 

0x07 
Digital Input Bit6(DI6) 

表示输入到 DI6 中的输入数据。 
BOOLEAN RO 0 

0x08 
Digital Input Bit7(DI7) 

表示输入到 DI7 中的输入数据。 
BOOLEAN RO 0 

 

 

● 0x7000：Digital Output Bit0～7 输出数据 

Index 显示 Digital Output Bit0～7 输出数据。 

0x7000 

Sub-Index 说明 数据类型 访问方向 初始值 

0x00 项数 UINT8 RO 0x08 

0x01 
Digital Output Bit0(DO0) 

表示输出到 DO0 中的输出数据。 
BOOLEAN RW 0 

0x02 
Digital Output Bit1(DO1) 

表示输出到 DO1 中的输出数据。 
BOOLEAN RW 0 

0x03 
Digital Output Bit2(DO2) 

表示输出到 DO2 中的输出数据。 
BOOLEAN RW 0 

0x04 
Digital Output Bit3(DO3) 

表示输出到 DO3 中的输出数据。 
BOOLEAN RW 0 

0x05 
Digital Output Bit4(DO4) 

表示输出到 DO4 中的输出数据。 
BOOLEAN RW 0 

0x06 
Digital Output Bit5(DO5) 

表示输出到 DO5 中的输出数据。 
BOOLEAN RW 0 

0x07 
Digital Output Bit6(DO6) 

表示输出到 DO6 中的输出数据。 
BOOLEAN RW 0 

0x08 
Digital Output Bit7(DO7) 

表示输出到 DO7 中的输出数据。 
BOOLEAN RW 0 

  



5 EtherCAT 例程 

本章记载了使用 EtherCAT Slave Stack Code(SSC)构筑用于远程 I/O 的例程的方法。 

请准备好 EtherCAT Slave Stack Code(SSC)的许可。 

 

5.1 例程构筑环境 

本手册以如下例程构筑环境为例。 

 

综合开发环境：IAR Systems  

Embedded Workbench for ARM Version 7.7x.x 版本以后 

emulator：IAR Systems 

I-jet 或类似产品 

5.2 目录及文档构成 

以下为包含 EC-1 的远程 I/O 例程的文档。 

 

(1) 例程源文件 

以下为执行 5.2、5.3 后的文件构成。 

 

workspace 

└─iccarm 

    └─EC-1_EtherCAT_SSC_DC                         ： 

        │  EC-1_serial_boot_DC.eww         ：IAR 项目文件 

        ├─inc                                      ： 

        └─src                                      ： 

            ├─common                               ： 

            ├─drv                                  ： 

            └─sample                               ： 

                └─src                              ： 

                    │  apply_patch.bat       ：用于 Patch 的 bat 文件 

                    │  EC-1_SSC_DC_********.patch   ：SSC 源代码修改用的 Patch 文件 

                    ├─ESI_File                     ： 

                    │      EC-1 Remote IO [DC].xml  ：ESI 文档件 

                    ├─Src                          ：SSC ソースコードフォルダ 

                    └─ssc_project                  ： 

                            EC-1 Remote IO [DC].esp  ：SSC Tool プロジェクトファイル 

 

(2) EtherCAT Slave Stack Code(SSC)源文件 

 本 F/W 中使用的是 EtherCAT Slave Stack Code Tool（以下、SSCTool）自动生成的 SSC 源代码。 

请使用下述 SSCTool 项目文件生成 SSC 源代码。 

SSCTool 的使用方法请参照： 

 workspace\iccarm\EC-1_EtherCAT_SSC_DC\src\sample\src\ssc_project\EC-1 Remote IO [DC].esp 

 

(3) ESI 文件 

ESI 文件请使用： 

workspace\iccarm\EC-1_EtherCAT_SSC_DC\src\sample\src\ESI_File\ EC-1 Remote IO [DC].xml 



 

5.3 EtherCAT Slave Stack Code(SSC)的生成方法 

下述文件夹中包括 SSCTool 项目文件” EC-1 Remote IO [DC].esp”。 

 workspace\iccarm\EC-1_EtherCAT_SSC_DC\src\sample\src\ssc_project 

 执行“EC-1 Remote IO [DC].esp”，请按照下述顺序生成源代码。 

 

 

(1) 执行“EC-1 Remote IO [DC].esp”后，会显示下述界面。 

 



(2) 选择“Create new Slave Files”。  

点击菜单[Project] – [Create new Slave Files]。 

 

 

 



(3) 生成源代码。 

打开“Create new Slave Files”窗口，点击 [Start]生成源文件。 

Source Folder 指定下述路径。（项目文件执行时的初期设定文件夹） 

workspace\iccarm\EC-1_EtherCAT_SSC_DC\src\sample\src\ssc_project\Src 

 

 

 

  



(4) 成功生成源代码。 

生成后会出现如下弹出窗口。 

 

 

成功后会自动生成 ESI 文件(EC-1 Remote IO [DC].xml)，但此生成的 ESI 文件不支持远程 I/O。 

因此，请使用下述 ESI 文件。 

 

workspace\iccarm\EC-1_EtherCAT_SSC_DC\src\sample\src\ESI_File\ EC-1 Remote IO [DC].xml 

 

 

  



6 TwinCAT 通信的准备工作 

6.1 拷贝 ESI（EtherCAT® Slave Information）文件 

将 \\workspace\iccarm\EC-1_EtherCAT_SSC_DC\src\sample\SSC\ESI_File 下面的“EC-

1_RemoteIO.xml”文件拷贝到安装 TwinCAT 的以下文件夹。 

如何获得 TwinCAT 请参照 Appendix A。 

 

■TwinCAT2  

\\TwinCAT\Io\EtherCAT  

 

■TwinCAT3 

\\TwinCAT\3.1\Config\Io\EtherCAT  

 

 

6.2 PC 网络环境设定 

将使用的 PC 网络环境设定为 EtherCAT 驱动。 

 

 

 

打开连接的网络连接属性，仅选择”TwinCAT Ethernet Protocol”。 

 

TwinCAT 驱动未显示的情况下，或 TwinCAT 驱动为安装完成的情况下，请参照 Appendix B。 

 

 

6.3 电路板的连接 

 

(1)  请用 Ethernet 网线(推荐品类 5)将 EC-1 电路板 ECATIN(网口 0)与 PC 连接。 

(2)  请连接 ICE 的 JTAG 连接器。 



(3)  请连接 24V-2A 的 DC 电源。 

  

 

6.4 EWARM 启动 

 

 

 

请双击\\workspace\iccarm\EC-1_EtherCAT_SSC_DC 文件夹下的“EC-1_serial_boot_DC.eww”程序。

EWARM 将会自动启动。 

 

 

(1) 请执行编译。 

(2) 下载后请执行 debug。 

(3) 请执行 program。 

 



7 与 TwinCAT 连接 

 

7.1 启动 TwinCAT  

■TwinCAT2 

使用以下任意一种方式打开程序。 

(1) 在任务栏中选择[TwinCAT System Manager] 

(2) 在开始菜单中选择[TwinCAT System] ⇒ [TwinCAT System Manager] 

 

■TwinCAT3 

使用以下任意一种方式打开程序。 

(1) 在任务栏中选择[TwinCAT Config Mode] ⇒ [TwinCAT XAE (VS2010)] 

(2) 在开始菜单中选择[Beckhoff] ⇒ [TwinCAT3] ⇒ [TwinCAT XAE (VS2010)] 

 

程序启动后，选择[File] ⇒ [New] ⇒ [Project] ，做成一个与 TwinCAT XAE Project 同类型的新项目。 



7.2 I/O 设备扫描  

TwinCAT 2 与 TwinCAT 3 动作相同。 

以下以 TwinCAT3 为例进行说明。 

 

7.2.1.1.1 选择[Devices]，右击选择 [Scan]。 

 

 

点击[OK] 执行扫描。 

 

7.2.1.1.2 选择 Device [EtherCAT] ，点击 OK。 

 

 

[确认] 若 EtherCAT device 没有显示，则请考虑下原因。 

・remote I/O 与以太网网线未连接 

→将安装了 remote I/O 与 TwinCAT 的 PC 与以太网连接 

・网络设置未设定为 TwinCAT  

→ 参考 6.2 节，更改 PC 的网络环境 

・EtherCAT 驱动未安装 

→ 参考 Appendix B，安装 EtherCAT 驱动 



 

7.2.1.1.3 执行Scan for boxes。 

 

 

7.2.1.1.4 扫描成功后会出现如下Box。 

 

 

[确认 1]  显示“Box 1  (PFFFFFFFF RFFFFFFFF)” 的情况，请参考 Appendix C。 

需要写入Remote I/O的EEPROM。 

 

[确认 2]  出现以下警告的情况，请参考 6.1 节 安置 ESI 文件， 从 7.1 节开始从新执行。 

 

 

 



  



7.3 数据的 Read/Write 

确认 TwinCAT 与 Remote I/O 的数据通信。 

 

■数据 Read (Slave to Master) 

(1)  在 Box 1 (EC-１ Remote I/O [DC])下拉条中选择 ”TxPDO1”。 

(2)  通过在 Remote I/O 输入[IN] ，设定将会反映在 TwinCAT 上。 

   下图为从Remote I/O板上输入 10101010 的情况。 

 

  



■数据 Write (Master to Slave) 

(1)  在 Box 1 (EC-１ Remote I/O [DC])的下拉条中选择”RxPDO1”選択します。 

(2)  向 Remote I/O 输出[OUT]中选择 DO* ，选择[Online Write]。 

(3)  通过 Set Value Dialog 输入输出值，反映在 Remote I/O 上的输出[OUT]上。 

 

  



8 与外部及其连接 

8.1 电源以及光耦合器输入连接图 

电源以及光耦合器输入部分的连接方法。 

 

 

图 8-1 光耦合器输入连接图 

 

※ 供给负载的电流合计为最高 2A。 

请在电源输入端外接短路保护（保险丝、电路保护等）。 

或者使用有短路保护功能的电源。 

 

 

  



8.2 电源以及 FET 输出连接图 

电源以及 FET 输出部分的连接方法。 

 

 

图 8-2 FET 输出连接图 

 

※ 供给负载的电流合计为最高 2A。 

    ＦＥＴ输出 1 处 MAX100mA，合计最高 2A。 

电源输入端清外接短路保护（保险丝，电路保护等）。 

或者使用具有短路保护功能的电源。 

 



9 外形尺寸 

      

 

图 9-1 外形尺寸图 

 

 

  



10 Appendix 

10.1 Appendix A  TwinCAT 下载 

TwinCAT 可以从 Beckhoff Automation 公司主页下载。 

http://www.beckhoff.com/ 

 

 

10.2 Appendix B  TwinCAT 驱动 

若使用 TwinCAT 则需要安装 TwinCAT 驱动。 

 

安装方法如下。 

 

(1) TwinCAT 启动 

■TwinCAT2  

选择如下方法之一，打开程序。 

・ 在任务栏中选择 [TwinCAT System Manager]  

・ 开始菜单中选择 [TwinCAT System] ⇒ [TwinCAT System Manager]  

 

■TwinCAT3 

选择如下方法之一，打开程序。 

・在任务栏中选择[TwinCAT Config Mode] ⇒ [TwinCAT XAE (VS2010)] 

・开始菜单中选择[Beckhoff] ⇒ [TwinCAT3] ⇒ [TwinCAT XAE (VS2010)] 

 

(2) 以太网适配器 

■TwinCAT2 

选择[Option] ⇒ [Show real Time Ethernet Compatible Devices…] 

 

■TwinCAT3 

选择[TwinCAT] ⇒ [Show real Time Ethernet Compatible Devices…] 

 

  

http://www.beckhoff.com/


(3) TwinCAT 驱动安装 

选择安装的网络适配器，点击[Install] 。 

 

 

安装完成后，将会显示安装到 Installed and ready to use devices 的网络适配器。 

 

  



10.3 Appendix C  EEPROM 的写入 

可从 TwinCAT 更新 EC-1 电路板上 EEPROM 中的数据。 

电路板初次购入时，E2PROM 为空,请务必先执行从站情报写入操作。 

 

(1) 双击“Box1”，则右侧面板会出现下图所示画面。 

(2) 选择“EtherCAT”。 

(3) 点击“Advanced Setting”。 

TwinCAT から EEPROM のデータを更新することが可能です。 

購入初期状態のボードでは、E2PROM がブランクになっておりますので、必ず EEPROM にスレーブ情報

を書込んで下さい。 

 

 

  

(1) 

(2) 
(3) 



(4) 点击“E2PROM”“Hex Editor”，则会出现下图所示画面。 

(5) 选择“Download from List”。 

 

 

 

(6) 选择写入 E2PROM 的 ESI 文件。 

选择 6.1 节保存的文件架下的 remote IO 用的 ESI 文件“EC-1 Remote I/O [DC]”，点击 OK 开始写入。  

   

 

  

(4) 

(5) 



(7) 出现如下画面则完成了更新文件的写入。 

 

 

EEPROM 写入后，根据与主站连接与否，设置电路板电源 ON/OFF。 

以上，完成了从 TwinCAT 向连接的从站设备的 EEPROM 进行的数据更新。 

 

 

 

 

 

 

  



11 主页与支持<website and support,ws> 

瑞萨电子主页 

http://japan.renesas.com/ 
 

咨询 

http://japan.renesas.com/contact/ 

 

 

所有的商标与注册商标归各自所有者所有。 

http://japan.renesas.com/
http://japan.renesas.com/contact/
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Instructions for the use of product 

In this section, the precautions are described for over whole of CMOS device. 

Please refer to this manual about individual precaution.  

When there is a mention unlike the text of this manual, a mention of the text takes first 

priority 

 

1. Handling of Unused Pins 

Handle unused pins in accord with the directions given under Handling of Unused Pins in the manual. 

- The input pins of CMOS products are generally in the high-impedance state. In operation with 

an unused pin in the open-circuit state, extra electromagnetic noise is induced in the vicinity of 

LSI, associated shoot-through current flows internally, and malfunctions occur due to the false 

recognition of the pin state as an input signal become possible. Unused pins should be 

handled as described under Handling of Unused Pins in the manual. 

  

2. Processing at Power-on 

The state of the product is undefined at the moment when power is supplied. 

- The states of internal circuits in the LSI are indeterminate and the states of register settings and 

pins are undefined at the moment when power is supplied. 

In a finished product where the reset signal is applied to the external reset pin, the states of pins are 

not guaranteed from the moment when power is supplied until the reset process is completed. 

In a similar way, the states of pins in a product that is reset by an on-chip power-on reset function 

are not guaranteed from the moment when power is supplied until the power reaches the level 

at which resetting has been specified. 

 

3. Prohibition of Access to Reserved Addresses 

Access to reserved addresses is prohibited. 

- The reserved addresses are provided for the possible future expansion of functions. Do not 

access these addresses; the correct operation of LSI is not guaranteed if they are accessed. 

 

4. Clock Signals 

After applying a reset, only release the reset line after the operating clock signal has become stable. When 

switching the clock signal during program execution, wait until the target clock signal has stabilized. 

- When the clock signal is generated with an external resonator (or from an external oscillator) 

during a reset, ensure that the reset line is only released after full stabilization of the clock 

signal. Moreover, when switching to a clock signal produced with an external resonator (or by 

an external oscillator) while program execution is in progress, wait until the target clock signal 

is stable. 

 

 

 

 

 

 

 

 

・ ARM, AMBA, ARM Cortex, Thumb and ARM Cortex-M3 are a trademark or a registered trademark of ARM 
Limited in EU and other countries. 

・ Ethernet is a registered trademark of Fuji Zerox Limited. 

・ IEEE is a registered trademark of the Institute of Electrical and Electronics Engineers, Inc. 

・ EtherCAT® is registered trademark and patented technology, licensed by Beckhoff Automation GmbH, 
Germany. 

・ TwinCAT® is registered trademark of and licensed by Beckhoff Automation GmbH 

・ Additionally all product names and service names in this document are a trademark or a registered 

・ trademark which belongs to the respective owners. 

・ Real-Time OS  Accelerator and Hardware Real-Time OS is based on Hardware Real-Time OS of “ARTESSO” 
made in KERNELON SILICON Inc. 
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使用本文档中记载的瑞萨电子产品时，应在瑞萨电子指定的范围内，特别是在最大额定值、电源工作电压范围、移动电源电压范围、热辐射特性、安装条件以及其他产品特性的范围内使用。对于在上述指定
范围之外使用瑞萨电子产品而产生的故障或损失，瑞萨电子不承担任何责任。
虽然瑞萨电子一直致力于提高瑞萨电子产品的质量和可靠性，但是，半导体产品有其自身的具体特性，如一定的故障发生率以及在某些使用条件下会发生故障等。此外，瑞萨电子产品均未进行防辐射设计。
所以请采取安全保护措施，以避免当瑞萨电子产品在发生故障而造成火灾时导致人身事故、伤害或损害的事故。例如进行软硬件安全设计（包括但不限于冗余设计、防火控制以及故障预防等）、适当的老化
处理或其他适当的措施等。由于难于对微机软件单独进行评估，所以请用户自行对最终产品或系统进行安全评估。 
关于环境保护方面的详细内容，例如每种瑞萨电子产品的环境兼容性等，请与瑞萨电子的营业部门联系。使用瑞萨电子产品时，请遵守对管制物质的使用或含量进行管理的所有相应法律法规（包括但不限于
《欧盟RoHS指令》）。对于因用户未遵守相应法律法规而导致的损害或损失，瑞萨电子不承担任何责任。
不可将瑞萨电子产品和技术用于或者嵌入日本国内或海外相应的法律法规所禁止生产、使用及销售的任何产品或系统中。也不可将本文档中记载的瑞萨电子产品或技术用于与军事应用或者军事用途有关的
任何目的（如大规模杀伤性武器的开发等）。在将本文档中记载的瑞萨电子产品或技术进行出口时，应当遵守相应的出口管制法律法规，并按照上述法律法规所规定的程序进行。
向第三方分销或处分产品或者以其他方式将产品置于第三方控制之下的瑞萨电子产品买方或分销商，有责任事先向上述第三方通知本文档规定的内容和条件；对于用户或第三方因非法使用瑞萨电子产品
而遭受的任何损失，瑞萨电子不承担任何责任。
在事先未得到瑞萨电子书面认可的情况下，不得以任何形式部分或全部转载或复制本文档。
如果对本文档所记载的信息或瑞萨电子产品有任何疑问，或者用户有任何其他疑问，请向瑞萨电子的营业部门咨询。
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(Note 1)  "Renesas Electronics" as used in this document means Renesas Electronics Corporation and also includes its majority-owned subsidiaries.
(Note 2)  "Renesas Electronics product(s)" means any product developed or manufactured by or for Renesas Electronics.
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(注1) 瑞萨电子：在本文档中指瑞萨电子株式会社及其控股子公司。
(注2) 瑞萨电子产品：指瑞萨电子开发或生产的任何产品。
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