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1 引言 

1.1 关于说明书  

本说明书描述了 EnTalk Modbus RTU Slave to CANopen Master（以下简称 RTU -

CANopen）网关模块 的各项参数，具体使用方法和注意事项，为方便工程人员的操作使用。 

在使用网关之前，请仔细阅读本说明书。 

1.2 版权说明 

本说明书提及产品相关数据和使用案例未经授权不可复制和引用。 

1.3 术语 

Modbus：一种串行通讯协议， Modbus 已成为工业领域通讯协议的业界标准。 

CANopen：CANopen 是 CIA 推出基于 CAN 的一种通讯规范  。 

2 产品概述 

2.1 产品功能 

本产品实现连接 CANopen 设备和网络到 Modbus RTU 系统。该网关可实现双向数据交

换，既允许现有的、低成本的 CANopen 设备集成到 Modbus RTU 系统，也可提供来自

Modbus RTU 的数据给 CANopen 设备使用。 

2.2 产品特点 

应用广泛：本产品应用于支持 CANopen 接口的变频器、伺服驱动器、智能现场测量设备、仪

表、PLC、DCS、FCS 等等。 
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配置简单：用户不必了解 CANopen 和 Modbus 细节，只需要参考手册，根据要求就能配置

网关，不需要复杂编程，即可在短时间内实现连接功能。 

2.3 技术指标 

 在 Modbus 测，该设备作为 Modbus 从站运行； 

支持波特率：1200bit/s, 2400bit/s, 4800bit/s, 9600bit/s, 19200bit/s, 38400bit/s, 

57600bit/s, 115200bit/s 其它波特率可以定制。 

工作方式：半双工 

校验方式：无、奇、偶 

数据位：7、8、9 位 

停止位：1 位、2 位 

功能码：支持 01H、02H、03H、04H、05H、06H、0FH、10H 号功能； 

 在 CANopen 侧，该设备将作为支持 PDO 和 SDO 的 CANopen NMT 主站。 

支持波特率：10kbit/s, 20kbit/s, 50kbit/s, 100kbit/s, 125kbit/s, 250kbit/s, 500kbit/s, 

800kbit/s, 1Mbit/s，其它波特率可以定制. 

最大连接数：126 个从站 

接收 PDO 数量：128 

发送 PDO 数量：128 

 供电：24VDC(±5％)，最大功率  3.5W 

 工作环境温度：-25～55℃，湿度≤95% 

 防护等级：IP20 
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3 产品外观 

3.1 产品外观 

 

3.2 指示灯定义 

状态灯 PWR RUN TX RX 

亮 电源接通 开始运行 —— —— 

灭 电源故障 停止运行 —— —— 

闪烁 —— —— 发送数据 接收数据 

 

CANopen 指示灯定义如下 

指示灯 状态 含义 

RUN 

绿灯常亮 节点处于运行状态 

绿灯周期性亮 200ms、灭 1000ms 节点处于停止状态 

绿灯周期性亮 200ms、灭 200ms 节点处于预运行状态 

ERR 

绿灯灭 CANopen 网络正常 

绿灯周期性亮  200ms、灭 1000ms 
CANopen 控制器的错误计数器达到或

超过警戒值 

绿灯常亮 BusOff 
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3.3 通讯端口 

3.3.1 电源端口 

 

 

引脚 功能 

1 24V+，直流  24V 电源正，范围   9-30V 

2 0V，直流  24V 电源负 

3 PE，地 

 

注：拨码开关暂时不用 

3.3.2 CAN 端口 

 

 

引脚 功能 
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1 CAN-H 

2 CAN-L 

3 GND,保护地 

 

3.3.3 RS485 端口 

 

引脚 功能 

1 A+，RS485 数据正 

2 B-，RS485 数据负 

3 GND，保护地 

 

图中红色拨码开关用于设置终端匹配功能，当开关拨到“ON”时，启用终端匹配功能，当开

关拨到“OFF”时，禁止终端匹配功能。终端匹配电阻为 220 欧姆。 

左侧拨码为 CANopen 侧设置终端匹配功能，右侧拨码为 Modbus RTU 侧设置终端匹配功

能， 

4 使用方法 

4.1 配置模块 

1.  正确连接电源，通过 MiniUSB 口将 RTU - CANopen 与 PC 相连，给 RTU - CANopen

上电； 

2.  打开配置软件，根据需求在配置软件中进行配置； 

3.  生成 CDC 文件，点击工具栏中的“下载”按钮，将配置下载到 RTU - CANopen 中； 

4.   网关设备正确连接 Modbus RTU 主站、CANopen 从站设备； 
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5.  等待大约 10 秒，RTU - CANopen 与设备之间建立连接，此时 RUN 灯亮，TX、RX 指示

灯闪烁。 

4.3 CANopen 介绍 

CANopen 协议是由   CiA 协会针对 CAN 协议的不完整性而定义出来的一个更高层次的协

议——应用层协议。通信接口和协议软件提供在总线上收发通信对象的服务。不同  CANopen

设备间的通信都是通过交换通信对象完成的。这一部分直接面向  CAN 控制器进行操作。对象

字典描述了设备使用的所有的数据类型，通信对象和应用对象。对象字典位于通信程序和应用

程序之间，向应用程序提供接口，应用程序对对象字典进行操作就可以实现  CANopen 通信。

应用程序包括功能部分和通信部分，通信部分通过对对象字典进行操作实现  CANopen 通信，

而功能部分则根据应用要求实现。 

 

4.3.1 服务资料对象(SDO) 

服务资料对象(SDO)：可用来存取远端节点的对象字典，读取或设定其中的资料。提供对

象字典的节点称为 SDO server，存取对象字典的节点称为  SDO client。SDO 通讯一定由   

SDO client 开始，并提供初始化相关的参数。 

CANopen 的术语中，上传是指由 SDO server 中读取资料，而下载是指设定 server 的资

料。 

SDO 通过使用索引和子索引（在 CAN 报文的前几个字节），SDO 使客户机能够访问设

备（服务器）对象字典中的项（对象）。 
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SDO 通过 CAL 中多元域的 CMS 对象来实现，允许传送任何长度的数据（当数据超过   4

个字节时分拆成几个报文）。 

协议是确认服务类型：为每个消息生成一个应答（一个 SDO 需要两个 ID）。SDO 请求和

应答报文总是包含  8 个字节（没有意义的数据长度在第一个字节中表示，第一个字节携带协议

信息）。SDO 通讯有较多的协议规定。 

各种传输帧格式： 

SDO 用来访问一个设备的对象字典。访问者被称作客户(client)，对象字典被访问且提供

所请求服务的 CANopen 设备别称作服务器(server)。客户的 CAN 报文和服务器的应答 CAN

报文总是包含   8 字节数据（尽管不是所有的数据字节都一定有意义）。一个客户的请求一定

有来自服务器的应答。 

4.3.2 过程数据对象(PDO) 

PDO 用来传输实时数据，数据从一个生产者传到一个或多个消费者。数据传送限制在 1

到 8 个字节（例如，一个 PDO 可以传输最多 64 个数字 I/O 值，或者 4 个 16 位的 AD 值）。

PDO 通讯没有协议规定。PDO 数据内容只由它的  CAN ID 定义，假定生产者和消费者知道这

个 PDO 的数据内容。 

每个 PDO 在对象字典中用 2 个对象描述： 

PDO 通讯参数：包含哪个 COB-ID 将被 PDO 使用，传输类型，禁止时间和定时器周期。 

PDO 映射参数：包含一个对象字典中对象的列表，这些对象映射到 PDO 里，包括它们的

数据长度（bits）。生产者和消费者必须知道这个映射，以解释  PDO 内容。 

PDO 消息的内容是预定义的（或者在网络启动时配置的）： 

映射应用对象到 PDO 中是在设备对象字典中描述的。如果设备（生产者和消费者）支持

可变   PDO 映射，那么使用 SDO 报文可以配置 PDO 映射参数。 

PDO 可以有多种传送方式： 

同步非周期：由远程帧预触发传送，或者由设备子协议中规定的对象特定事件预触发传

送。 

同步周期：传送在每 1 到 240 个 SYNC 消息后触发。 

异步远程帧触发传送。 

异步由设备子协议中规定的对象特定事件触发传送。 
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一个 PDO 可以指定一个禁止时间，即定义两个连续 PDO 传输的最小间隔时间，避免由

于高优先级信息的数据量太大，始终占据总线，而使其它优先级较低的数据无力竞争总线的问

题。禁止时间由  16 位无符号整数定义，单位  100us。 

一个 PDO 可以指定一个事件定时周期，当超过定时时间后，一个 PDO 传输可以被触发

（不需要触发位）。事件定时周期由  16 位无符号整数定义，单位   1ms。 

4.3.3 NMT 模块控制 

只有  NMT-Master 节点能够传送   NMT Module Control 报文。所有从设备必须支持   

NMT 模块控制服务。 

NMT Module Control 消息不需要应答。NMT 消息格式如下： 

NMT-Master →NMT-Slave(s) 

COB -ID Byte0 Byte1 

0x00 CS Node-ID 

 

当 Node-ID=0，则所有的 NMT 从设备被寻址。CS 是命令字，可以取如下值： 

命令字 NMT 服务 

1 Start Remote Node 

2 Stop Remote Node 

128 Enter Pre-operational State 

129 Reset Node 

130 Reset Communication 

 

4.3.4 NMT 节点保护（NMT  Node Guarding） 

通过节点保护服务，MNT 主节点可以检查每个节点的当前状态，当这些节点没有数据传

送时这种服务尤其有意义。 

NMT-Master 节点发送远程帧（无数据）如下： 

NMT-Master →NMT-Slave 

COB -ID 

0x700 + Node-ID 
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NMT-Slave 节点发送如下报文应答： 

NMT-Master ←NMT-Slave 

COB -ID Byte0 

0x700 + Node-ID Bit7：toggle  Bit6-0：状态 

 

数据部分包括一个触发位（bit7），触发位必须在每次节点保护应答中交替置“0”或者

“1”。触发位在第一次节点保护请求时置为“0”。位 0 到位 6（bits0～6）表示节点状态，

可为下表中的数值。 

Value 状态 

0 Initialising 

1 Disconnected 

2 Connecting 

3 Preparing 

4 Stopped 

5 Operational 

127 Pre-operational 

 

4.3.5 心跳报文（Heartbeat） 

Heartbeat Producer → Consumer(s) 

COB -ID Byte0 

0x700 + Node-ID 状态 

 

状态可为下表中的数值： 

状态 意义 

0 Boot-up 

4 Stopped 

5 Operational 

127 Pre-operational 
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当一个 Heartbeat 节点启动后它的启动报文是其第一个 Heartbeat 报文。Heartbeat 消

费者通常是 NMT-Master 节点，它为每个 Heartbeat 节点设定一个超时值，当超时发生时采

取相应动作。 

一个节点不能够同时支持 NodeGuarding 和 Heartbeat 协议。 

4.3.6 NMT Boot-up 

NMT-slave 节点发布 Boot-up 报文通知 NMT-Master 节点它已经从 initialising 状态进

入 pre-operational 状态。 

NMT-Master ←NMT-Slave 

COB -ID Byte0 

0x700 + Node-ID 0 

 

4.3.7 应急指示对象： 

应急指示报文由设备内部出现的致命错误触发，由相关应用设备已最高优先级发送到其它

设备。 

适用于中断类型的错误报警信号。 

一个应急报文由 8 字节组成，格式如下： 

sender → receiver(s) 

COB -ID Byte0-1 Byte2 Byte3-7 

0x800 + Node-ID 应急错误代码 错误寄存器 

（对象 0x1001） 

制造商特定的错误区域 

 

4.3.8 NMT 状态控制过程： 

CANopen 启动过程，可以用节点状态转换图表示这两种初始化过程，如下图所示。 
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注意： 

图中括号内的字母表示处于不同状态那些通讯对象可以使用。 

a.NMT，b.NodeGuard，c.SDO，d.Emergency，e.PDO，f.Boot-up 

状态转移（1－5 由 NMT 服务发起），NMT 命令字（在括号中）： 

1：Start_Remote_Node (0x01) 

2：Stop_Remote_Node (0x02) 

3：Enter_Pre-Operational_State (0x80) 

4：Reset_Node (0x81) 

5：Reset_Communication (0x82) 

6：设备初始化结束，自动进入 Pre_Operational 状态，发送启动消息 

在任何时候 NMT 服务都可使所有或者部分节点进入不同的工作状态。NMT 服务的 CAN

报文由 CAN 头(COB-ID=0)和两字节数据组成；第一个字节表示请求的服务类型

(‘NMTcommandspecifier’)，第二个字节是节点 ID，或者 0（此时寻址所有节点）。 

设备进入准备状态后，除了 NMT 服务和节点保护服务（如果支持并且激活的话）外，将

停止通讯。 
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4.4 配置软件 

配置模块需要使用配置软件，用户可以从光盘或者网站上获取并安装，用户使用网关配置

软件可以轻松完成  PN - CANopen 的配置，从上到下分别分标题栏、菜单栏、工具栏、设备

树，以及配置区，下面详细说明这 5 部分的功能，主界面如下图： 

 

4.5 运行 

4.5.1 数据交换 

RTU - CANopen 的 Modbus 网络和 CANopen 网络之间的数据转换是通过“映射”关系

来建立的。在 RTU - CANopen 中有数据缓冲区（1.5K 字节），地址范围为     0x000-

0x5DC。  
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4.6 软件安装 

在安装  CANopen Configuration Tools（以下简称 CCT）软件时，推荐使用的计算机配

置如表所示。 

环境 类型 型号 

硬件环境 

显示器 彩色 CRT 

输入输出 标准键盘，鼠标 

USB 接口 至少一个 2.0 接口 

显卡 分辨率支持  1280×1024 

CPU Intel Pentium 2.4GHz 以上 

内存 512M 以上 

硬盘 10G 以上 

软件环境 
操作系统 Windows7 

应用软件 CANopen 配置套件 V2.3.2.8 

 

安装  CCT 软件的主要步骤如下所述。 

第 1 步 启动安装向导 

双击安装包，弹出如下图，点击下一步： 

 

第 2 步 选择安装位置 
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选择安装位置，点击下一步： 

 

第 3 步 开始安装 

选择安装，点击开始安装： 

 

第 4 步 正在安装 

安装过程需要几分钟： 
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第  5 步 安装完成提示 

安装完毕，弹出“CCT 安装完成向导”窗口。鼠标左键单击“完成”立即运行   CCT，如

下图所示。 

 

4.7 用户界面介绍 

用户界面主要由以下部分构成，如图 
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4.7.1 标题栏 

用于显示软件的名称，如果打开或保存了一个 CANopen 配置工程，也将显示其所在的路

径。 

 

4.7.2 菜单栏 

提供软件所支持的工程文件操作，比如打开、保存；以及工程的下装与串口设置等。 

 

4.7.3 工具栏 

用于快速访问菜单栏中的各个功能。 
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4.7.4 设备树 

用于组态需要的硬件设备，一共分为两个区域，分别是： 

主站设备：列出组态到工程中的主要设备，主设备只能添加一个。 

从站设备：列出组态到工程中的从属设备，从属设备可以添加多个。 

4.7.5 配置区 

用于详细配置主设备与从设备的信息，只有当选择了对应的设备时，才会在配置区显示其信

息，该区域包含如下 5 个页面： 

通用属性：设备的概述与总体信息，比如设备名称、厂商信息。 

错误控制：用于配置设备是工作在心跳模式，还是监听模式。 

PDO 参数：提供对 RPDO 与 TPDO 对象的参数控制。 

设备参数：提供对设备的通信区域、制造商区域，以及标准化区域等内容的组态配置。 

在线监视：监视数据。 

4.8 开始使用 

该部分将用一个最简单的流程来说明本软件的使用方法。 

4.8.1 创建新工程 

启动“CANopen Configuration Studio” 配置软件，软件会自动创建一个空的工程，如

图所示。 北
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4.8.2 添加主要设备 

选中主设备，右击添加设备，弹出“设备目录”对话框，如图所示。然后从“主设备”列

表中选择“ET065-MR2CM”作为主要设备，点击“确认”返回主界面。 
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4.8.3 添加从属设备 

选中从属设备，右击添加设备，弹出“设备目录”对话框，如下图所示。例如添加

SlaveLib 5.00 作为从属设备。 

  

选择从属设备，点击“确认”后，弹出该从属设备的设备属性，可以修改节点 ID。 
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4.8.4 删除从设备 

单击左键选中设备，然后右击鼠标选中“删除”，如下图所示。删除 SlaveLib 5.00 从属

设备。 
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4.8.5 配置串口 

单击工具栏上的“配置串口”按钮 ，弹出“设置”对话框，如图所示。选择或输入要

使用的串口，然后单击 OK 按钮返回主界面。 
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4.8.6 生成下装文件 

单击工具栏上的生成程序文件按钮 ，生成下装用的二进制文件。如果生成过程中没有

错误，那么会弹出“生成成功!”确认框。 

 

4.8.7 下装 

将生成的二进制文件，通过串口下载到硬件。如果下装时没有生成文件，那么会自动生成

需要的文件。 

4.8.8 保存工程 

单击“文件”菜单中的“保存”，文件名为 xxxx，将当前工程保存到硬盘上，以便后续可

以继续使用。这里默认的后缀名为.canproj，代表是一个 CANopen 的工程文件。 
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4.9 配置视图操作 

4.9.1 Modbus 参数配置 

点击主站设备“ET065-MR2CM”的设备参数： 

  

上述参数描述如下： 

波特率：从站与 Modbus 主站通讯波特率参数； 

数据位选择：7、8、9； 

奇偶校验选择：无、奇、偶； 

停止位选择：1、2； 

站地址：网关模块从站地址； 

响应延时 ms：从站响应的延时时间； 

4.9.2 导入 EDS 文件 

将 EDS 文件复制至安装目录下的“CANopen Configuration Studio\Devices\EDS”，

比如采用默认的安装目录则复制至“C:\Program Files (x86)\JiYuan\CANopen 

Configuration Studio\Devices\EDS”目录下即可，重新打开软件。 
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4.9.3 中英文切换 

此软件支持中文和英文两种语言，在“语言”中选择“英文（E）”，可以将软件切换为

英文模式，如下图所示： 

  

在“Language”中选择“Chinese”，可以将软件切换为中文模式； 
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4.9.4 PDO 参数 

无需配置的 RPDO 或 TPDO 选项去掉前端的勾选项即可； 
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右击对应的 RPDO 或 TPDO 添加对象； 

 

选择相应的索引，点击添加，添加完成后关闭对话框； 
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4.9.5 设备参数 

 

4.9.6 错误控制 

 

心跳（生产者时间，消费者时间） 

节点保护（守护时间，寿命因子） 

心跳和节点保护为互斥使用， 

心跳一般从站作为生产者，主站作为消费者，主站监视从站 

节点保护：主站请求从站状态，从站上报状态给主站，用于相互监视。 
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4.10 数据映射 

通过工具栏的“ ”自动偏移按钮或者菜单栏“工程（P）”下 “自动偏移”选

项完成通道偏移，也可自定义偏移； 

 

4.11 加载和保存配置 

4.11.1 保存配置工程 

在“文件”中选择“保存”，可以将配置好的工程以.canproj 文件保存，如下图所示： 
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4.11.2 加载配置工程 

在“文件”中选择“打开”，可以将保存的.canproj 文件打开。 
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5 安装 

5.1 机械尺寸 

尺寸：40mm（宽）×110mm（高）×74mm（深） 

5.2 安装方法 

35mm DIN 导轨安装 
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6 运行维护及注意事项 

 模块需防止重压，防止损坏； 

 模块需防止重击，以防器件损坏； 

 供电电压控制在说明书的要求范围内，防止内部器件烧坏； 

 模块防止进水，防止内部器件损坏； 

 上电前请检查接线，防止接错损坏模块。 
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