
 

 

직렬 디바이스를 

CANopen에 연결하기 
오늘날 필드 버스들이 산업 장비와 기

계들에서 널리 사용되고 있긴 하지만, 

여전히 RS-232 에 기반을 둔 무수히 

많은 장치들이 자동화 애플리케이션에

서 쓰이고 있습니다. 늘어가는 

CANopen 의 수요는 증가하고있는 수

많은 디바이스 제조업체들이 그들의 장

치 안에 이 기술을 통합하지 않을 수 

없게 합니다.  

 

IXXAR CANlink II 

는 이제 거의 모든 

RS-232 기반 장치

들을 CANopen 네

트워크에 쉽게 연

결시킬 수 있는 기

능을 제공합니다. 

 

CANlink II 의 기본 

방식은 이른바 

“byte-stream 

protocol” 이라 불

리는 것을 사용하

여 직렬 데이터를 

투명하게 전송하는 

것입니다. 이것을 

위해 오브젝트들은 CAN-Link 오브젝트 

사전의 제조업체 개별 파트에서 실행됩

니다. 이 데이터는 정적 PDO 매핑을 

이용하여 한 개의 TxPDO와 한 개의 

RxPDO 를 통해 전송됩니다. RS-232 

에서, CANlink II 는 핸드쉐이크 없는 전

송도 지원할 뿐 아니라  소프트웨어와 

하드웨어 핸드쉐이크도 지원합니다.  그

림 1에서, PDO의 8 바이트 데이터 페

이로드는 페이로드 데이터(데이터 또는 

명령어) 종류에 관한 정보와 함께 핸드

쉐이크 프로토콜의 종류를 결정하는 1 

바이트 헤더와 7바이트 데이터 세그먼

트로 나뉩니다. 

 

핸드쉐이크 프로토콜은 CANopen 네트

워크를 통해 활성 RS-232 흐름 제어를 

허용하며 CAN 보오율이 RS-232 보오

율보다 낮거나 CAN 이 거의 

포화된 경우 특히 유용합니

다.  

CANlink II 가 주로 사용되는 

두 가지 통신 시나리오들이 

있습니다: 

 

 

 

투명한 통신: 

기존 RS-232 통신은 거리로 인하여 또 

다른 매체로 대체되어야 합니다. 기존 

CANopen 네트워크가 사용될 수 있으

며 두 개의 직렬 디바이스들 간에 두 

개의 CANlink II 를 단지 놓기만 하면 

됩니다.  핸드쉐이크 모드 그리고 보오

율과 함께 Rx/Tx PDO 들도 알맞게 설

정되어야 합니다. CANopen 네트워크는 

두 개의 RS-232 디바이스들 간의 투명

한 직렬 통신을 위한 매체로 작용할 것

입니다 (그림 2 참고). 

 

RS-232/CANopen 게이트웨이: 

RS-232 디바이스는 다른 

CANopen 디바이스들과 데

이터를 교환하기 위해 

CANopen 네트워크에 연결

되어야 합니다 (그림 3 참

고). 모든 CANopen 통신 

파라매터들이 실제 CANopen 네트

워크 구성에 따라 설정되어야 합니

다. 여기서, CANlink II 는 RS-232와 

CANopen 간의 게이트웨이로 사용

됩니다.  

 

CANlink II 의 구성은 윈도우 콘솔 애플

리케이션 또는 CANlink II 에서 제공되

는 윈도우 구성 도구를 통

해 직렬 케이블을 거쳐서 

실행됩니다. 이러한 도구들

을 이용하여, 노드 ID, 

CAN- 보오율 Rx/Tx PDO, 

핸드쉐이크 프로토콜 그리

고 RS-232 보오율 등 과 

같은 RS-232 와 CANopen 

관련 파라매터들의 사전 설

정이 실행됩니다.  

 

CANlink II 는 모든 

CANopen 슬래이브 프로토

콜 소프트웨어를 포함하므

로, 관련 CANopen 과 RS-

232 파라매터들은 원격 디

바이스로부터 SDO 를 통해서도 구성될 

수 있습니다. 더 나아가 CANlink II는 

Emergency Messages 들을 지원하며 

Heartbeat Producer 와 NMT-Slave 로

써 작용합니다. IXXAT 는 두 가지 버전

의 CANlink II 를 제공하는데, 거친 환경

에서의 사용을 위한 알루미늄 하우징 

버전과 전기 제어 캐비닛에서의 사용을 

위한 DIN rail 하우징 버전이 있습니다. 

두 버전 모두 고속 CAN 인터페이스가 

장착됩니다. 

 

 


