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TwinCAT 3通过SDO修改CAN从站的PDO映射关系
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	摘  要：
针对CAN通讯，倍福提供了以EL6751为主的很多硬件，除了主站硬件，还有从站，耦合器等多种从站硬件。通过EL6751实现和CAN从站最基本的PDO通讯，如果CAN从站的默认PDO映射不能满足使用要求，并且CAN从站允许通过SDO指令进行映射关系修改，则可以手动修改，以满足需求。
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免责声明：
我们已对本文档描述的内容做测试。但是差错在所难免，无法保证绝对正确并完全满足您的使用需求。本文档的内容可能随时更新，如有改动，恕不事先通知，也欢迎您提出改进建议。
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[bookmark: _Toc130549333]软硬件版本
[bookmark: _Toc130549334]倍福Beckhoff
[bookmark: _Toc130549335]控制器硬件
测试用的是办公用笔记本，EL6751及对应耦合器或者硬件
[bookmark: _Toc130549336]控制软件
笔记本是基于TwinCAT 3.1 Build 4024.12版本
[bookmark: _Toc130549337]准备工作
[bookmark: _Toc130549338]工程准备
新建TwinCAT 3工程，扫描或者添加EL6751硬件，然后自动或者手动添加CANopen主站节点，为了演示效果，在主站节点下面加入一个通用CANopen节点。
[image: 图形用户界面, 应用程序, 表格

描述已自动生成]
[bookmark: _Toc130549339]操作步骤
[bookmark: _Toc130549340]默认SDO指令
根据添加的PDO情况，自动会在SDOs选型卡中显示当前默认的SDO指令。其中“0x1800”和“0x1801”表示TXPDO1和TXPDO2，“0x1400”和“0x1401”表示RXPDO1和RXPDO2。并且注意，这里的TX和RX都是针对从站节点来说的，TX是从站节点发出的，需要跟程序中的Input变量关联，RX的相反。“Sub.idx”表示的是对应对象的各个参数，其中，Sub.idx的长度四个字节，Value=0x182，表示这个PDO配置的COBID是0x182，默认是0x180+对应从站的NodeID，第二个参数，Sub.idx的长度一个字节，Value=0xFF，表示这个PDO的传输类型是异步传输，“0x1801”的含义类似。对应RXPDO参数，Sub.idx的长度四个字节，Value=0x202，表示这个PDO配置的COBID是0x202，默认是0x200+对应从站的NodeID，传输类型含义和TXPDO相同。
[image: 图形用户界面, 应用程序

描述已自动生成]
[bookmark: _Toc130549341]禁用TXPDO Mapping
由于CAN从站的0x1A00中包含了对应TXPDO1的变量信息等具体Mapping，现在需要修改PDO1的默认映射关系，就需要先禁用对应的TXPDO1 Mapping，而0x1A00的Sub.idx0中描述了该PDO中映射的变量的数量，因而点击下面“Append”指令，添加SDO指令，先把数量置零，即禁用。
[image: 图形用户界面, 应用程序

描述已自动生成]
[bookmark: _Toc130549342]添加新的PDO Assignment
查阅具体CAN从站的手册，或者打开对应的EDS文件，或者XML设备描述文件，添加上需要的PDO映射关系。比如如果需要在该PDO下面添加三个变量，当然变量总大小要小于8个字节，那么就从0x1A00的Sub.idx1开始配置，同样是添加SDO指令，知道了Index和Subindex后，还需要写上对应的Value，如下图所示，“0x60410010”表示的含义是，第一个变量是对应CAN从站设备的0x6041这个地址的变量，具体变量内容含义在shagnshu 的描述文件里厂家会写明，0010表示这个变量占16个位，即两个字节。同理添加好所有该PDO下三个变量的映射描述信息。
[image: 图形用户界面, 应用程序, 表格

描述已自动生成]
[image: 图形用户界面, 应用程序, 表格

描述已自动生成]
[bookmark: _Toc130549343]启用TXPDO Mapping
更改好对应的TXPDO映射关系，再给对应的Sub.idx恢复成实际关联的变量个数，即重新启用Mapping关系，对于没有更改的TXPDO2不需要添加额外的SDO指令。
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描述已自动生成]
[bookmark: _Toc130549344]更改对应RXPDO Mapping
同理，更改好对应的RXPDO的映射关系，需要注意的是映射是从0x1600开始排列的。
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[bookmark: _Toc130549345]注意事项
[bookmark: _Toc130549346]说明
需要注意的是，不是所有CAN从站都支持通过SDO指令更改映射关系，具体还需查阅对应从站手册，或者得到官方确认回复。并且针对更改时候配置的新的PDO映射关系，最好也要厂家确认，是可以按照从站的描述文件说明自由组合，还是有些特殊的组合可选，否则很容易报错。如果一旦报错，也可以结合分析仪抓包，分析总线上的数据，或者利于倍福EL6751支持的CAN2.0，结合NMT和Sync报文，发送SDO到从站进行尝试，再不济，利用CANinterface，EL6751也是支持的，只不过SDO和CANinterface都不是实时的，只能用来诊断分析或者实时性要求不高的应用。
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