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Modalita debug MODBUS RTU

Questa modalita testa la corretta connessione delle linee fieldbus MODBUS RTU senza un PLC o
software NILAB Starter. Il motore invia automaticamente una stringa dopo che il controller del motore
si avvia.

Per abilitare questa funzione, il parametro 4097 deve essere impostato a zero, che corrisponde a
nessun controllo 1/0 (questo ¢ il valore predefinito quando il motore viene spedito dalla produzione), e
i due ingressi digitali devono essere collegati a 24VDC prima di alimentare il motore. La versione del
firmware deve essere = 5E39.

[l motore invia le seguenti informazioni, corrispondenti a 4 byte, e lo stato del motore & impostato a
SAFE STOP.

1. Slave ID (1 byte) 2. Versione firmware (2 byte) 3. Tipo di motore (1 byte)

Esempio usando Realterm

Realterm e software open-source e puod essere scaricato qui: RealTerm: Serial/TCP Terminal download
| SourceForge.net

In Display, seleziona Hex(Space); in Port, seleziona la COM corretta (in questo esempio COM2) con
38400 baud, parity Even, data bits 8, stop bits = 1.

Dopo l'accensione dell'alimentazione del motore e dopo che i due LED lampeggiano (il lampeggio

significa che il boot € in corso), il motore invia una stringa come questa:

Risposta corretta del motore quando il fieldbus MODBUS RTU e collegato
correttamente.
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| Display Port | Captue | Pins | Send | EchaPon] 120 | 1202 | 120Misc | Mise | An| Clear| Freeze| 7|
1 Status

Baud |38400 jEDrt 1|2 ﬂ IE Sp£| o/ Change I'F _| Disconnect
. . . -Software Flow Control —IR=D [2]
?_‘_én:ﬂme %at; Bb::z %_DE'I ?:.Iitts ~ 3 hits [~ Receive xon Char ITT"'_ j ET{? [[S]]
e . 7bis | - Hardware Flow Conlo [ Transmit Xoft Char [13 _|pC )
P B I:u!ts % Mone " RTS/CTS e 2 DSR (8]
* Space || ¢ Shits || ¢ DTR/DSA (" R54851t: R | Ring 9]
{* Telnet _|BREAE

| Errar
Use this if you want to have no ports open... Char Countid CP50 {Port: 2 38400 8E1 None /

0x01 = Node id del motore, OX5E 0x39 = versione firmware, 0x01 = tipo di motore NL080Q.

Risposta errata del motore quando le linee fieldbus MODBUS RTU sono
invertite.

Il primo e ['ultimo byte sono 0x00, e i 4 byte tra di loro sono errati.
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= RealTerm: Serial Capture Program 2.0.0.70

Display Fort | Captuie| Pins | Send | EchoPart] 120 | 1202 | 12CMisc | Mise | An| Clear| Freeze| 7|
= Status
Baud i384[||:| jEDTt |2 ﬂ Open Sp_|g| \/ Change v | Mzconnect
| B=D (2]
. . . Software Flow Control —
Parity Diata Btz —Stop Bits Ereai T | =D 3]
? MHane (v 3 hbitz {« 1 bit i~ 2 hitg BT i 0 E :_JI CTS (8]
o o8 | Thits | -Hadware Flow Contol [ Transriit Xoff Char. 13 Do (1)
 Mak || £ Bbits| | & Hone £ RTS/CTS ingock s B DSR (5)
" Space (" Bhitz | | { DTR/DSR O RS54851ts ~ Raw _|Ring [3)
fv Telnet _ |BREAK
| Error
You can use ActiveX automation to control me! Char Count:b CP%0 Port: 2 38400 8E1 Mone
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