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MODBUS-Kommunikation mit CODESYS

CODESYS Allgemeine Konfiguration

Um mit dem NLi-Motor Uber die MODBUS-RTU-Schnittstelle zu kommunizieren, fugen Sie bitte diese
Gerate zu Ihrem CODESYS-Projekt hinzu:

=[] Modbus_coM_Port (Modbus COM Port)

= Lﬁ Modbus_Master COM_Port (Modbus Master, COM Port)
ﬁ Slave_Modbus_porta_COM (Slave Modbus, porta COM)

Bitte verwenden Sie die richtige Baudrate (vergessen Sie nicht, den NLi-Motor mit dem NILAB Starter
mit der Baudrate 115200 zu konfigurieren.

"] Modbus_cOM_Port x

PCI-Bus Oggetti IEC Porta seriale, configurazione

Porta COM 1 S
Generale

Velocita in baud 115200 -~
SerialPort Configurazione .

Parita PARI e
Stato Bit di dati 8

Bit distop 1

Informazione

Geben Sie dann das Timeout und die Zeit zwischen den Telegrammen an.

[ Modous_coM_Port V[ Modbus_Master_COM_Port x
Generale Modbus RTU/ASCIT ==
e MODEUS
ModbusGenericSerialMaster Maodalits ditrasmissione O RU (") ASCII
mapping IO -
2rs 5
ModbusGenericSerialMaster O ggetti Timeout di risposta [ms] s
B Tempo tra telegrammi [ms] 1
Stato

@ Riavvio automatico della comunicazione

Informazione

Konfigurieren Sie dann die Slave-Kanale, hier ein Beispiel:
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[ Modbus_COM_Port [l Modbus Master COM Port " (7] Slave Modbus_porta_COM "3
Generale Nome Tipo di accesso Trigger Offset di LETTURA  Lunghezza  Trattamentoerrore  Offset diSCRITTURA  Lunghezza  Commento
0 Channel4  Wirite Single Register {Codice funzione 06) Ciclico , t#2ms 1621208 1 Modbus_trigger
Canaleslave Modbus
1 Chamnel 1 Write Single Register (Codice funzione 06) Cidlico , t#2ms 1631000 1 Command|_Word
Viritnvaiiaiinie 2 channel2  Read Holding Registers (Codice funzione 03)  Cidico , t#2ms 1621214 2 Mantien uitimo valore Axis_position
3 Channel 3 Read Holding Registers (Codice funzione 03)  Cicico, ts2ms 1521200 1 Mantieni ultimo valore Status_werd
ModbusGenericSerialSlave mapping 4 Channel 7 Read Holding Registers (Codice funzione 03)  Cidico , t#2ms 1620008 2 Mantieni ultimo valore Modbus_value_1
i S Chamnel 11 Read Holding Registers (Codice funzione 03)  Cidico, t22ms 1621218 1 Mantien ultimo valore Motor_speed
;“g:db“SGET‘ET‘(SEf"ﬂ|5‘E‘e°DDEW 6 Channel 12 Read Holding Registers (Codice funzione 03)  Cidico, t&2ms 1621020 1 Mantieni ultimo valore Motor current
7 Channel8  Read Holding Registers (Codice funzione 03)  Cicico , t#2ms  16206FE 1 Mantieni uitimo valore Modbus_value_2
Stato 8 Channel 3 Read Holding Registers (Codice funzione 03)  Cidlico , t=2ms 1621021 1 Mantieni ultmo valore 127 _cale
1 9 Channel 10 Read Holding Registers (Codice funzione 03)  Cidico, t¥2ms 1520007 1 Mantieni ultimo valore Motor temperature
Informazione
!
Beispiel
# Raspbemy_PLC P Mndbus.project - DODESYS
Fie  Modficas  Vissskzze  Progette  Compilagione Infines  Debug  Tooks  Finesre  Guide  Visualazesione
=R & . [ o R I I T [ | Appheation (Dewoe: Loges PLC| -+ ©F Fom R L= v |98
uiy e | R A ne e | T i =
CoR--8 - =10 R R U Wi e S W g | B B¢ Rk gt FS B GDE% b LCEE
Tespositi - 00X ] Medws COM_Port ] Mochus Mastes COM_Port 3]  Seve_Modws porta_COM ] Vimsabization %
=] Ramary AL O Mockur - =

. L?l;;;ﬁfﬂmdrwwmnﬂﬁlif - -%:‘» N i’LAB -;sr—:;s:;— TEET ‘lti;\m-‘..!:*::
F g,m _ = MOTION FREED % I

n G U Wi

=ar £
9] oz pec ey kit i
= 38 Corfguranone d atinith AU | L] WITON TEMEERETLINE MOTOR (T LOAD

= G ManTask {IEC-Tasks) mxerey [ Ky = | W ==

& ncpae it emant | Wl =
= o wrsu_TasK (EC-Tisks)

a‘ =t " TR A el

] vieSlerm i g PR, 5

+ ] Gt & viuskPranone

B veusirnore web
o 200
= 8§ Miodibus_COM_Port (Modbos SOM Pocth 2

- _i Modinm Memter COM Port (Modbus Master, COM Port) T - o mm—" ) St S ¥
) e ety prwrna 009 (s sk, gt CO) -
B Softation General s Pl SN TS i —
W& GPIDs & B (FI0s A8}
% Cnewee smcammmer satenoms WOTER CURRENT TRERD: DISGRAM (3T TS DIs oA
£ e
= B Camers device ]
| RS
a5 BT i e et
%
B 4
m .

)P0l |5 Dipostre =

Projektbeispiel mit Raspberry-CODESYS-SPS: :nilab_starter:raspberry plc_pi4 modbus.zip
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