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1. 簡介 

簡介 

以下範例介紹如何使用 CODESYS EtherCAT Master 新增 iR 模組。 

分別介紹新增數位模組、類比模組、運動控制模組等三種 iR 模組的方式，以及

EtherCAT Master 搭配 Weintek CODESYS Library 進行網路型運動控制的設定範

例。 

系統環境 

1.新增數位模組： 
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2.新增類比模組： 

 

3.新增運動控制模組： 

 

4.網路型運動控制： 

支援 EtherCAT 網路型的驅動器，網路線可直接連上驅動器的 RJ-45 接口。 
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2. 安裝 Weintek Library 

1. 開啟威綸官網下載頁面，搜尋 [cMT+CODESYS Package] 下載並安裝。

https://www.weintek.com/globalw/Download/Download.aspx 

(此包括 iR-PU01-P 的裝置描述檔安裝) 

2. 在 CODESYS 軟體介面上加入 Weintek CODESYS Library。 

 
3. 完成安裝，即可使用 Motion Function Block。 

https://www.weintek.com/globalw/Download/Download.aspx
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3. 新增數位模組 

 加入 EtherCAT_Master 裝置(V3.5.12.0)： 

[Device]->[Add Device]->[Fieldbusses]->[EtherCAT] ->[Master] 

->[EtherCAT Master] 

 

 加入 iR-ECAT 裝置： 

方法 1. 搜尋網路上的 iR-ECAT 裝置 

[EtherCAT_Master]->[Scan for devices]->[Copy All Devices to Project] 
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方法 2. 手動加入 iR-ECAT 裝置。 

[EtherCAT_Master]->[Add Device] ->[Slave] ->[iR-ECAT] 

 

 加入 iR-ECAT 模組： 

[iR-ECAT] ->[Add Device] ->[EtherCAT]->[Module] 
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 宣告&程式編輯： 

 

 變數映射： 

[iR-ECAT] ->[EtherCAT I/O Mapping]  

 

 登入執行程式 

※新增 iR-ECAT 數位模組，使用 cMT-CTRL01 參考專案

EtherCAT_Master_Demo_CTRL01_DIO；使用 cMT 系列 HMI 參考

EtherCAT_Master_Demo_HMI_DIO。 
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4. 新增類比模組  

 加入 EtherCAT_Master 裝置(V3.5.12.0)： 

[Device]->[Add Device]->[Fieldbusses]->[EtherCAT] ->[Master] 

->[EtherCAT Master] 

 

 加入 iR-ECAT 裝置： 

方法 1. 搜尋網路上的 iR-ECAT 裝置。 

[EtherCAT_Master]->[Scan for devices]->[Copy All Devices to Project] 
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方法 2. 手動加入 iR-ECAT 裝置。 

[EtherCAT_Master]->[Add Device] ->[Slave] ->[iR-ECAT] 

 

 加入 iR-ECAT 模組： 

[iR-ECAT] ->[Add Device] ->[EtherCAT]->[Module] 
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 類比通道設定： 

[iR-ECAT] ->[Startup Parameters] ->[Add] 

 

 宣告&程式編輯： 
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 變數映射： 

[iR-ECAT] ->[EtherCAT I/O Mapping]  

 

 登入執行程式 

※新增 iR-ECAT 類比模組，使用 cMT-CTRL01 參考專案

EtherCAT_Master_Demo_CTRL01_AIO；使用 cMT 系列 HMI 參考

EtherCAT_Master_Demo_HMI_AIO。 
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5. 新增運動控制模組  

 加入 EtherCAT_Master 裝置(V3.5.12.0)： 

[Device]->[Add Device]->[Fieldbusses]->[EtherCAT] ->[Master] 

->[EtherCAT Master] 

 

 加入 iR-ECAT 裝置： 

方法 1. 搜尋網路上的 iR-ECAT 裝置。 

[EtherCAT_Master]->[Scan for devices]->[Copy All Devices to Project] 
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方法 2. 手動加入 iR-ECAT 裝置。 

[EtherCAT_Master]->[Add Device] ->[Slave] ->[iR-ECAT] 

 

 加入 iR-ECAT 模組： 

[iR-ECAT] ->[Add Device] ->[EtherCAT]->[Module] 
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 運動模組參數設定： 

[iR-ECAT] ->[Startup Parameters] ->[Add] 

 

 宣告&程式編輯： 
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 變數映射： 

[iR-ECAT] ->[EtherCAT I/O Mapping]  

 

 登入執行程式 

※新增 iR-ECAT 運動控制模組，使用 cMT-CTRL01 參考專案

EtherCAT_Master_Demo_CTRL01_PU；使用 cMT 系列 HMI 參考

EtherCAT_Master_Demo_HMI_PU。 
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6. EtherCAT 網路型驅動器設定 

 下載 ESI 裝置描述檔： 

在該品牌驅動器官網下載 ESI 檔案。 

 CODESYS 操作： 

1. 安裝 ESI 檔案。 

[Tools] -> [Device Repository] -> [Install] 

2. 加入 EtherCAT Master 裝置(V3.5.12.0)。 

3. 加入驅動器。 

 

4. 設定驅動器參數。 

[Startup Parameters] -> [Add] 

依照驅動器規格加入保護參數。 
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5. 程式編輯 & 軸變數實例映射。 

在[Process Data]勾選驅動器的控制方式。 

 

使用 Weintek_CODESYS_Library 的運動控制功能塊編輯程式。 
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將軸變數實例的 I/O 填入[EtherCAT I/O Mapping]。 

 

6. 登入測試。 

※威綸提供 PLCopenXML 檔方便使用者快速使用網路型驅動器。在

[EtherCAT_Master]裝置上點選[Project]->[Import PLCopenXML]選擇

Weintek_Axis_Template.XML(檔案可在 iR Resource 文件中下載) 

 

 

CODESYS® is a trademark of 3S-Smart Software Solutions GmbH. 
本文中出現的其他公司名、產品名或商標均為各公司的商標或註冊商標。 

本文件中的資訊可能隨時變更，本公司將不另行通知。 
Copyright©  2020 Weintek Lab., Inc. All rights reserved. 
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