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Prefacio

Contenido del manual

Este manual describe principalmente las instrucciones de uso y precauciones del médulo Amoxon EC2-MB-RT y esta destinado a quienes han adquirido este producto.

Esto se proporciona como referencia para los clientes del producto.

Instrucciones de uso

- Antes de utilizar este médulo, los usuarios deben leer y comprender su informacién en su totalidad.

Los ejemplos de este manual son solo para referencia y comprension del usuario. Si tiene alguna pregunta, pdngase en contacto con el personal técnico de Aimoxun.

Si los usuarios combinan este médulo con otros productos, asegurese de que cumpla con las especificaciones técnicas pertinentes.

Informacién del contacto

Si tiene alguna pregunta sobre el uso de este médulo, comuniquese con su agente o personal de ventas o llamenos.

- ofica  Sitio web: http://amsamotion.com

- correo Correo electrénico: amx@amsamotion.com

- electricidad Teléfono: 4001-522-518, marque 1 (Linea directa técnica); 4001-522-518, marque 2 (Linea directa de ventas)

tierra Direccidn: 4.°-5.° piso, Edificio 1, Parque de Manufactura Inteligente Yonglida, n.° 1, Xinwen Third Street, Daojiao Town, Dongguan, provincia de Guangdong


http://amsamotion.com
mailto:amx@amsamotion.com
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1. Descripcién general del producto

1.1 Introduccion del producto

EC2-MB-RT es un mdédulo de conversién de protocolo econémico, estable, facil de instalar y ampliamente aplicable.

1.2Caracteristicas y funciones

- Conversién de protocolos EtherCAT a ModbusRTU y ModbusTCP.

Utiliza el protocolo estandar EtherCAT para la comunicacién y puede conectarse en red con PLC, archivos de configuracion, computadoras host, etc.

- Utiliza comunicacién Modbus RTU estandar, admite una velocidad maxima en baudios de 9 Mbps y se puede utilizar como esclavo Modbus RTU o maestro Modbus RTU.

pararse.

- Utiliza comunicaciéon ModbusTCP estadndar y se puede utilizar como cliente ModbusTCP o servidor ModbusTCP.

Un puerto RS485 se puede configurar individualmente como estacién maestra, estacién esclava o funcién de paso.

- Admite hasta 64 estaciones esclavas, cada una de las cuales corresponde a un comando Modbus.

En el modo de transmision transparente, un puerto RS485 tiene dos escenarios de procesamiento de datos: primero, cuando el puerto realiza operaciones de transmision o recepcion de datos de forma independiente.

Al mismo tiempo, se pueden conectar varios dispositivos y los marcos de datos de diferentes dispositivos se distinguen mediante un indice de datos; en segundo lugar, este puerto RS485 esta en funcionamiento...

Al enviar y recibir datos, admite un modo que no distingue entre tramas de datos de mdltiples dispositivos.

El circuito de alimentacion esté disefiado para evitar la conexion inversa.

Se utiliza ampliamente para la adquisicién de datos y el control de dispositivos Modbus RTU y Modbus TCP en entornos industriales.

1.3Escenarios de aplicacién

El médulo EC2-MB-RT tiene una amplia gama de aplicaciones, tales como: control de PLC, automatizacién industrial, automatizacion de edificios, sistemas POS, monitorizacién de energia, etc.
Sistemas de control de acceso para instalaciones médicas, sistemas de control de tiempo y asistencia, sistemas bancarios de autoservicio, monitoreo de centros de datos de telecomunicaciones, dispositivos de informacion, equipos de visualizacién de informacion LED, instrumentos de me

Equipos o sistemas como sistemas de monitoreo de fuerza.
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1I. Especificaciones del producto

2.1Parametros del producto

Parametros del puerto de red

Tipo de interfaz RJ45

Protocolo de comunicacién Eth e FCAT

Ciclo maximo de comunicacion 4 l I Is

Ancho de banda de comunicacién 100 Mb pPs

Parametros Modbus TCP

Tipo de interfaz RJ45

Protocolo de comunicacion Modbus TCP

Ciclo maximo de comunicacion 1 0 ms

Ancho de banda de comunicacién 100 Mb pPs

Parametros de Modbus RTU

Tipo de interfaz RS422 0 RS485 (bloques de terminales de grado industrial con paso de 5,08 mm, se pueden configurar como estacién maestra o esclava)

velocidad en baudios 2400~9 M bpS

Formato de comunicacién El valor predeterminado es 8 bits para datos, 1 bit para detener y sin paridad.

Distancia de transmision A una velocidad en baudios de 9600, el alcance de la comunicacion serial RS-485 es de 1200 metros, sujeto a las condiciones reales.

Parametros de potencia

Voltaje de funcionamiento DC 24 V; con proteccién contra polaridad inversa

Consumo de energia 2W~4W

Entorno de trabajo

Temperatura de undonariento -15°C~+60°C

Temperatura de almacenamiento = 40°C~+80°C

otro

’
Meétodo de instalacion g U I a

tamafio 125 mm (largo) * 80 mm (ancho) * 50 mm (alto), sujeto al producto real.
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2.3 Descripcion del modelo

EC2 -MEGABYTE -RT

Protocolo de comunicacién EtherCAT

Protocolo de comunicacién Modbus

RTU/TCP

2.4 Descripcién del terminal

Marcas terminales

Descripcion de la funcion

24 V+

Terminal positivo de la fuente de alimentacion de 12-30 V CC

ov

Terminal negativo de la fuente de alimentacién de 12-30 V CC

Educacion fisica

Toma de tierra

BO-

Entrada inversa del receptor RS422 (entrada inversa RS485)

A0+

Entrada positiva del receptor RS422 (entrada positiva RS485)

B1-

Extremo inverso de transmisién RS422

Al+

RS422 Transmitiendo extremo positivo

Dos marcadores

El nimero 1 es para actualizar, el nimero 2 es para realizar copias de seguridad.
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2.5 Descripcién de la luz indicadora

nombre ilustrar
PWR Indicador de encendido del sistema
SISTEMA Indicador de estado de ejecucién del sistema
ERRAR Indicador de error de comunicacién EtherCAT; indicador intermitente de error de comunicacién RS485.
ECAT Lampara EtherCAT RUN
RS485 Luz indicadora RS422 o RS485
TCP Indicador de comunicacién Modbus TCP
condujo estado
PWR Luz fija: la energia del sistema es normal

Destello de 1 segundo: funcionamiento normal, no en modo OP.
SISTEMA

Parpadeo de 500 ms: funcionamiento normal, EtherCAT entra en modo OP.

Changliang: Error de comunicacién EtherCAT
ERRAR

Flashback: Se informa un error de comunicacién RS485.

Extinguir: INIT
Flash Mob: Pre-OP
ECAT

Destello lento: Safe-OP

Changliang: OP

Siempre activado: la habilitacién de comunicacién esta activada
RS485 Parpadeo de 1 segundo: comunicacién normal RS485 o RS422

Parpadeo de 100 ms: error de comunicacién RS485 o RS422.

Siempre activado: la habilitacién de comunicacién esta activada
TC P Parpadeo de 1 segundo: comunicacién normal ModbusTCP

100 ms rapido: error de comunicacién ModbusTCP
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III. Funciones del producto

3.1 Descripcién general de las funciones de EC2-MB-RT

Este médulo admite funciones de paso serial Modbus RTU maestro, Modbus RTU esclavo y RS485/RS422; también admite Modbus TCP.
Funcionalidad de cliente y servidor; ModbusRTU y ModbusTCP juntos admiten hasta 64 comandos, divididos en comandos ModbusRTU y ModbusTCP.
Comandos de estacion maestra, comandos esclavos Modbus RTU, comandos de paso serial RS485/RS422, comandos de cliente Modbus TCP y comandos Modbus TCP

Los comandos de servidor le permiten configurar el tipo de comando, la longitud y la interfaz de comunicacion.
La comunicacién Modbus RTU puede usar una interfaz RS485 o una RS422, pero no pueden usarse simultdneamente. Los pardmetros de cada interfaz deben configurarse por separado.

Cuando un médulo admite solo un comando, una interfaz RS485 puede admitir una funcién maestra, esclava o de paso Modbus RTU.

Una interfaz opera con diferentes comandos en forma de sondeo.

Cuando un médulo admite comandos de entrada y salida, una interfaz recibe datos utilizando un método de sondeo para operar en diferentes comandos y envia...

Los datos se manipulan de forma discreta cambiando el encabezado de datos "datos vélidos".

Alinsertar varios médulos en el dispositivo, cada tipo de dato TxPDO o RxPDO admite un méaximo de 512 palabras. El nimero total de tipos de datos TxPDO y RxPDO es [no especificado].

Admite datos PDO de hasta 768 palabras.

El tiempo de sondeo para diferentes comandos se ve afectado principalmente por la velocidad en baudios; a una velocidad en baudios de 9 M, se utiliza un promedio de 1,5 ms para enviar un comando.

3.2 Actualizacion de firmware

Antes de encender el médulo, apague los botones de actualizacién 1y 2 (interruptores DIP) hasta que las luces SYS y ERR en el EC2-MB-RT parpadeen rapidamente.

Esto activara el modo de actualizacién. Para obtener instrucciones detalladas sobre el modo de actualizacién, consulte el manual de usuario de actualizacién de firmware.
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IV. Instrucciones de uso del médulo EC2-MB-RT

En este capitulo se utiliza la conexién TwinCAT3 a EC2-MB-RT como ejemplo para presentar el uso del dispositivo para lograr los requisitos funcionales correspondientes.

4.1 Preparaciones antes de la conexién

Prepare los archivos XML necesarios para el software TwinCAT y coléquelos en la ruta de instalacion correspondiente, como por ejemplo:

C:\TwinCAT\3.1\Config\Io\EtherCAT\.

4] EC2_MB _RT general 20241007 .xml| 2024-10-07 17:48 AML i

Conecte la fuente de alimentacién externa de 24 V CC al médulo y enciéndalo. Antes de encenderlo, compruebe que los terminales positivo y negativo de la fuente de alimentacién estén correctamente conectados.

Conecte el cable de red al puerto de red del médulo. El puerto IN es para entrada y el puerto OUT para salida.

4.2 Escaneo de dispositivos esclavos EtherCAT

Abra el software host TwinCAT, busque Dispositivos a la izquierda, haga clic derecho y seleccione "Escanear". Normalmente, aparecerd una ventana con los

dispositivos de E/S encontrados. Haga clic en Aceptar para ver los dispositivos esclavos conectados.

(@ TwinCAT Project! - TcXaeShell(STES)
MEF)  REE (V) HMHE((P) %hk(B) &HD) TwinCAT TwinSAFE PLC HEIAM) Scope IE() ®&HOW) #E1H)
R E = R - R AN N |9 - @ -| Release | TuinCATRT (x64) -1 » B -

Build 4024.25 (Loaded ~ _ % &y Bl e

2. @& | TwinCAT Project! «| <local> ~ _# PLCpr -

BanmEFsEs

@E-|o-a s
SRR (Clrl+) P-
BRESE TwinCAT Project”(1 -MEE)

Gl TwinCAT Project

b @l svsTEM

Number Device

Lo

B Me g SERERIEN... Ins
‘o EERG).. Shift+Alt+A
Add New Folder...

Export EAP Config File

% Scan

FARE(P) Cirl+V

Paste with Links
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m IwinCA| Projectl - |cXaeshell(E12&) A - I
IR 4SR(E) WEN) MBP)  4akB) D) TwinCAT  TwinSAFE  PLC  EEUM) Scope TE(M) &0OW) =EWH)
‘e-o|B8-fa- e | 9| 9 < @ - ||Relesse | TwinCATRT (x64) -\ b B - || = - meREse D-

Build 4024.25 (Loaded - -

& | TwinCAT Project] - || <Local> - _i PICpy - |

BErEaREES BB TwinCAT Projectl & X PLC pritmc [TMC Editor]
co@i-lo-a|p= Number Device Tipa
BEERAEEREEE () p- B

[ MEEAE TwinCAT Project]”(1 NEE)
4yl TwinCAT Project1
b |l svsTEM

b =% Device 2 (EtherCAT)

- ¥ Device 2 [EtheiCAT] [ 2 (TwinCAT ntel PCI Ethemet Adapter (Gigab] oK
@’ Mappings — |
Cancel
Select Al
Unselect &l
-Los médulos conectados se mostraran en la lista..
S -
@& o] L] General EtherCAT | DC Process Data | Plc Slots  Startup CoE - Online Online
TR (Crl+3) P~
1 SR = TwWinCAT Project”(1 -NEE) State Machine
4 ol TWinCAT Projecti it Bootstrap
@ svsem — Current State
[# License Pre-Op Safe-Op
B 170 Idle Task Op | Clear Error
4 fB Tasks
0 PicTask DLL Status
=iz Routes
.

Type System Port A: Carrier / Open
TcCOM Object: =
MOT:DN R Port B: No Carrier / Closed

4 | pic Port C: No Carrier / Closed
4 0§ PLC prj
b ZE PLC prj Project Port D: No Carrier / Closed
b Of} PLC prj Instance
SAFETY
— - File Access over EtherCAT
++

ANALYTICS Download.. Upload..

/0 Name Online Type Size >Add.. In/Out User.. Linked to
“ "B Davices # Word Ch1 3 UINT 2.0 39.0 Input 0
4 F¥ Device 2 (EtherCAT)
4% mage # Word Ch2 2 UINT 20 41.0 Input 0
m # Word Cha 3 UINT 2.0 43.0 Input 0
%2 Image-info
> 7 SyncUnits # Word Cha 4 UINT 20 45.0 Input 0
> & Inputs # Word ChS H UINT 20 47.0 nput 0
P @ Outputs # Word Che 6 UINT 2.0 49.0 Input 0
> @ InfoData # Word Ch7 7 UINT 20 51.0 Input 0
b A Box1 (EC2 MB RT) %1 Word Chs a8 UINT 20 53.0 Input 0
- .
m’ Mappings # Waord Ch1 0 UINT 2.0 55.0 Input 0
- X - a .
o~ | 2] General EtherCAT DC Process Data  Plc Slots  Startup CoE - Online Online

R BERrS =T TwinCAT Project17(1 -TIHE) State Machine
-

Gl TWinCAT Projectl

Bootstrap
+ @ system Current State:
I® License Safe-Op
4 @ Real-Time 5 Requested State:
[ 170 i1dle Task = | Clear Error

< B Tasks

[ PlcTask
5= Routes
2= Type System
[ Tccom Objects
MOTION

DLL Status

Port A: Carrier / Open
Port B: Mo Carrier / Closed

=~ Mo Carrier / Closed
PLC_prj
PLC_prj Project Mo Carrier £ Closed
b O PLC_prj Instance
@" SALERE: File Access over EtherCAT
B cr+
ANALYTICS Download.., Upload.,
A o Name Online Type Size =Add... InfOut User.. Linkedt
“ :ﬁéf___e"c'):jce SRS #1 Word Chi 1 UINT 2.0 35.0 Input o
B ege #1 Word Ch2 2 UINT 2.0 a1.0 Input O
-1 Ch3 3 UINT 2.0 43.0 Input O
SyncUnits L2l Cha 4 UINT 2.0 45.0 Input 0O
Inputs. # Chs 5 UINT 2.0 47.0 Input o
Outputs Ché 6 uINT 2.0 49.0 Input o
IinfoData 7 UINT 2.0 51.0 Input o
8 UINT 2.0 53.0 Input 0O
13 Module 1 (Input-Mx03x04-Sx06x10-8word) o UINT 2.0 55.0 Input o
[ H Module 2 (Input-Mx03x04-Sx06x10-32word) o UINT 2.0 s7.0 Input o
bl Module 4 (Output-MxOF-Sx01x02-8bit)
b @ Module 5 (Output-MxOF-Sx01x02-16bit) o LIRT =0 S50 fhpat: 40
b @ Module 6 (Input-Transparent-32byts) o LAIRE 20 510 Input: Q
b (@ Module 7 (Output-Transparent-32Zbyte) a Tk 0;
bl Module 8 (Input-MMxD3x04-Sx06x10-8word) 2] Input 0
3 B Module @ (Output-Mx06x10-Sx03x04-Bword)
b Eh WcState P -
b B InfoData TS =SS TwinCAT
&% Mappings =
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4.3 Configuracién de ranuras

Para cada médulo, haga clic en "<", y asi sucesivamente. Después de agregar todos los médulos, haga clic en "Recargar dispositivo".

Nota: Antes de agregar o eliminar un SLOT, el disp

i Build 402425 (Loaded ~| _

@ en-o-a| k- 5
SERESEATEESCH]
[l B33 TwinCAT Project1”(1 AIAIE)
4 Gl TwinCAT Project]
4 @ svsTEM
% License
4 @ Real-Time
[ 1/0 Idle Task
4 B Tasks
[ PlcTask
1= Routes
Type System

4 [ pLC prj
b G PLC prj Project
b 9 PLC prj Instance
[ sareTY
C++
& anawyTics
10
4 %% Devices
4 = Device 2 (EtherCAT)
8 Image

.

*% Image-Info
2 SyncUnits

Inputs
B Outputs
& InfoData
A Box 1 (EC2 MB RT)
B Module 1 (Input-Mx03x04-5x06x10-8word)
8 Module 2 (Input-Mx03x04-Sx06x10-32word)
B Module 4 (Qutput-Mx0F-5x01x02-8bit)
@ Module 5 (Qutput-Mx0F-Sx01x02-16bit)
Module 6 (Input-Transparent-32byte)
:B Module 7 (Output-Transparent-32byte]
B Module 8 (Input-Mx03x04-SxD6x10-8word)
‘@ Module 8 (Output-Mx06x10-5x03x04-8word)

Av v

13
b
3
13
13
b
b
13
3

itivo debe c

. & | TwinCAT Project1 -

General EtherCAT DC Process Data Plc :arlup CoE - Online  Online

<Local>

[l =

Seleccione la estacién esclava escaneada -> ranuras -> ventana de ranuras y seleccione las posiciones de las ranuras que se insertaran en orden. Seleccione las ranuras correspondientes a la derecha.

se al estado PRE-OP; de lo contrario, la informacién modificada no se podra descargar en el médulo.

Slot Module 1 Moduleldent ~ Module Moduleld... Description
‘B Terminals Input-Mx03x04-5x06x... 0x00000201 4 Hfl Function Code x01x02
) Terminals Input-Mx03x04-5xD6x... 0x00000203 2 Input-MxD1x02-5x05x0F-8bit 0x00000100  Input-MxD1xt
A Terminals 9 Input-MxD1x02-Sx05x0F-16bit  0x00000101  Input-Mx01xi
@ Terminals Output-Mx0F-Sx01x02... 0x00000500 53 80 Input-Mx01x02-5x05x0F-32bit  0x00000102 Input-Mx01x!
B Terminals Output-Mx0F-5x01x02...  0x00000501 80 Input-Mx01x02-5x05x0F-64bit  0x00000103  Input-Mx01x!
A Terminals Input-Transparent-32...  0x00000700 4 Function Code x03x04
‘@ Terminals Output-Transparent-3.. 0x00000800 B Input-Mx03x04-5x06-Tword 0x00000200 Input-Mx03xt
' Terminals Input-Mx03x04-Sx06x... 0x00000201 R lnout- Mx02x04-5x06:10- Bword Lnput-Mx03xi
BT Al I B Input-m: 4 10-16word Input-Mx03xt
3 W Input-Mx03x08-5x06x10-32word  0x00000203 Input-Mad3xd
@ Function Code x05
A Terminals 2 Output-M 1x02-1bit Output-Mx0%
A Terminals Function Code x06
A Terminals Qutput-M 4-Tword Output-M
A Terminals “B Function Code x0F
A Terminals 1B Output-MxOF-Sx01x02-8bit 0x00000500 Cutput-MxOF
Name Online Type Size  =Add.. In/Qut User.. Linkedto
#1 Word Ch1 1 UINT 20 390 Input O
% Word Ch2 2 UINT 20 410 Input O
# Word Ch3 3 UINT 20 430 Input 0
# Word Cha 4 UINT 20 450 Input O
#| Word Chs 5 UINT 20 470 lnput 0
#! Word Ché 6 UINT 20 490  Input O
# Word Ch7 s UINT 20 510 Input 0
% Word Che 8 UINT 20 530 Input O
#1 Word Ch1 [ UINT 20 550  Input O
% Word Ch2 [ UINT 20 570 lnput O
# Word Ch3 0 UINT 20 590  Input 0
# Word Cha [ UINT 20 610 lnput 0
#| Word Chs 0 UINT 20 630  lnput 0
# Word Ché 0 UINT 20 650 Inout 0

|

4.4 Configurar los parametros solt y los parametros del puerto 485/TCP

4.4.1 Antes de configurar los parametros, la maquina de estados cambia a Pre-Op.

BRSEEASIEE
@~ mea| s
EERRTEERSIER(Ctrl+
B #2752 TwinCAT Project1°(1 4NER)
4 Gl TwinCAT Project1
4 [l svsTEM
 License
4 @ Real-Time
[Z 170 1dle Task
4 B Tasks
[& PlcTask
== Routes
¥2 Type System
TcCOM Objects
= moTioN
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4.4.2. Configure los parametros RS485 o RS422 en la interfaz CoE-Online.

=~ 8000:0 Serial Port Configuration =7 =
8000:01 Baudrate RW 9600 Baud (3)
8000:02 Explicit baudrate RW 9600
3000:03 Dataframe RW BM1 (3)
B8000:04 Interface type RW R5485 (0)
8000:05 Transmission Mode RW Disable (0)
8000:06 Master Max Rx Time QOut RW Ox07D0 (2000)
8000:07 Number Of Retransmission RW 0x03 (3)

+- 8001:0 ModbusTCP General Config =18 =

+- B002:0 ModbusTCP Client Parameters =71 =

+- B003:0 MaodbusTCP Server Parameters =51 =

El campo 0x8000 corresponde a la seccién de configuracion de RS485 o RS422.

(1) 0x8000:01 Baudrate, configura la velocidad en baudios, que es un tipo de enumeracién, incluidos 2400, 4800, 9600, 14,4 k, 19,2 k, 38,4 k, 57,6 k,

115,2 k es opcional; la velocidad en baudios se puede personalizar utilizando la opcién "Usar velocidad en baudios explicita”.

[P P

+- 7080:0 Qutput Data =8 =

=~ BO0O:0 Serial Port Configuration Set Value Dialog e
8000:01 Baudrate
B00D:02 Explicit baudrate Dec: |3 | I 0K I
8000:03 Dataframe Hex: | 00003 | Cancel
8000:04 Interface type Erur: 2500 Boud -
8000:05 Transmission Mode Z400 Band
8000:06 Master Max Rx Time QOut 4300 B aud
B8000:07 Number Of Retransmission | Book 14 .4 kBaud

+ - B001:0 MadbusTCP General Config| Binany: 1333 tg:zg

+- B002:0 ModbusTCP Client Paramet Bit Size: 576 kBaud

+- 8003:0 ModbusTCP Server Paramet 1U1SZ'23:|:|BIi2iLtJEILaudrate

(2) 0x8000:02 Velocidad en baudios explicita, velocidad en baudios definida por el usuario (debe ser divisible por 144 M).Admite una velocidad en baudios de hasta 9 M,al mismo tiempo

0x8000:01 debe configurarse para utilizar velocidad en baudios explicita.

(3) 0x8000:03 dataframe, establece los bits de datos, los bits de paridad y los bits de parada. Estos datos son de tipo enumeracién, donde el primer bit representa los bits de datos, el segundo los bits de paridad y el tercero los bits de parada.

Los dos bits representan bits de paridad (N: sin paridad, E: paridad par, O: paridad impar), sequidos de los bits de parada.

+- F040:0 Output Data = 16 =
+- F0a00 Cutput Data = 34 =
+- F080:0 Cutput Data =8 =
=l BO00:0 Serial Port Configuration Set Value Dialoag =
8000:01 Baudrate
8000:02 Explicit baudrate Dec: |3 | | oK ]
B8000:03 Dataframe Hex: |DHDDDS | | Cancel
B000:04 Interface type E e 2 =
8000:05 Transmission Mode BE1
e o e e
8000:07 Mumber Of Retransmission | Book SE1_5 Edit
+- 8001:0 ModbusTCP General Config| Binan: gg:}-g
+- 8002:0 ModbusTCP Client Paramet o BEZ
Bit Size: ans
+- 8003:0 ModbusTCP Server Parame anz
SE1
a01
ar
: —1aE1 5
ime Online Type Siz 30175 ed to
Waord Ch1i o UINT 2.0 gE; 5
Word Ch2 o UINT 2.0|g9g2
Word Ch3 o UINT 2.0L3M2
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(4)0x8000:04 Tipo de interfaz, configura el tipo de interfaz, correspondiente a las interfaces RS485 y RS422.

+-7030:0 Qutput Data =8 =

+- 7040:0 Output Data =16 =

+-7060:0 Qutput Data =34 =

+- 7080:0 Output Data =8 =

-1 BODO:0 Serial Port Configuration Set Value Dialog %

8000:01 Baudrate
B000:02 Explicit baudrate Dec: |D | [ oK, |
B000:03 Dataframe Hex: |EI:-:|:II:I | Cancel

B000:04 Interface type

E num; R5435 e
B000:05 Transmission Mode
B8000:06 Master Max Rx Time Qut RS422 — : :
8000:07 Number Of Retransmission| Foot ol | HexEdit...
+- 8001:0 ModbusTCP General Configl Binan |DD | |1 |

+ - B002:0 ModbusTCP Client Paramety
+ - B003:0 MaodbusTCP Server Paramet

Bit Size: O1 ®ma O16 (32 O/ O7

(5) 0x8000:05 Modo de transmisién. Esta configuracion es de tipo enumeracién y se puede seleccionar como Modbus RTU como maestro.

Las cuatro opciones son RTU como esclavo, paso en serie y deshabilitar.

¢ U L -
+- 70600 Output Data =34 =
+- 7080:0 QOutput Data =8 =
= 8000:0 Serial Port Configuration Set Value Dialog b
8000:01 Baudrate
8000:02 Explicit baudrate Dec: |EI | | gk |
8000:03 Dataframe Hex: |E|:.;E||:| | .Efance|
B8000:04 Interface type Rt
8000:05 Transmission Mode
8000:06 Master Max Rx Time Qut ModbusATU As Master
. Bool ModbusATU Az Slave =
B000:07 MNumber Of Retransmission Elals ModbusATU Transparent 2l |
+ 8001:0  ModbusTCP General Configl Binan: 00 ]

+ - 8002:0 ModbusTCP Client Paramet
+ - 8003:0 ModbusTCP Server Paramet

Bit Size: O1 ®me O16 O O O

(6) 0x8000:06 Tiempo de espera maximo de recepcién del maestro, esta opcién configura el tiempo de espera de recepcién de la estacion maestra Modbus RTU, en milisegundos.El dispositivo

Maximo 2000ms.

(6) 0x8000:07 NUmero de retransmisiones: esta opcién configura la cantidad de retransmisiones de tiempo de espera para la estacién maestra Modbus RTU, en veces.Deberia

Tamafio maximo del equipo 255.
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4.4.3 Parametros de configuracién general para ModbusTCP en la interfaz CoE-Online

El campo 0x8001 contiene informacion de configuracién general de ModbusTCP.

(1) 0x8001:01 Modo IP, establezca IP estatica en IP estatica; establezca IP dindmica en IP dinamica.

+- 8000:0 Serial Port Configuration =7 =

- 8001:0 MadbusTCP General Config =18 <
8001:01 IP Mode RW Static IP (0)
8001:02 Local IP1 Set Value Dialog >
8001:03 Local IP2
B001:04 Local IP3 Dec: [0 | o]
8001:05 Local IP4 Hew: |D:.:DD | | Camcel |

8001:07 Subnet Mask1

Enum: Static IP v
B001:08 Subnet Mask2
8001:08 Subnet Mask3 D_l,ln.amic_IF' —

B001:.. Subnet Mask4 Bool Lo [ 1 | | HesEdt. |
8001:.. Default Gatewayl Bimary: |DD | |'| |
8001:.. Default Gateway2 Bit Size: 01 @8 018 O Ost O?

8001:.. Default Gateway3

(2)0x8001:02~05, IP local, configurar IP del dispositivo.

+- BO00:0 Serial Port Configuration > 7=

= 8001:0 ModbusTCP General Config =17 =
8001:01 IP Mode RW Static IP (0)
B001:02 Local 1P1 RW OxCO (192)
8001:03 Local IP2 RW OxA8 (168)
8001:04 Local IP3 RW 0071 (1)
8001:05 Local IP4 RW 079 (121)
8001:06 Subnet Mask1 RW OxFF (255)
8001:07 Subnet Mask2 RW OxFF {255)
8001:08 Subnet Mask3 RW OxFF (255)
8001:09 Subnet Maskd4 RW Ox00 (0)
8001:.. Default Gatewayl W OxCO (192)
8001:... Default Gateway2 RW OxAB (168)

(3)0x8001:06~09, Mascara de subred, Configurar mascara de subred.

+- 8000:0 Serial Port Configuration = e

-1~ 8001:0 ModbusTCP General Config > 17 =
8001:01 IP Mode RwW Static IP (0]
8001:02 Local IP1 RW 0xC0 (192)
8001:03 Local IP2 RW OxA8 (168)
8001:04 Local IP3 RwW Ox01 (1)
8001:05 Local IP4 RW 0x79 (121}
8001:06 Subnet Mask1 RwW OxFF (255)
8001:07 Subnet Mask2 RwW OxFF (255)
8001:08 Subnet Mask3 RW OxFF (255)
8001:09 Subnet Mask4 RwW 000 ()
00T, Default Gateway'l RO UneCO (1Y)

8001:... Default Gateway?2 RwW OxA8 (168)
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(4)0x8001:0A~0D, Puerta de enlace predeterminada, configure la puerta de enlace predeterminada.

=1 8001:0 ModbusTCP General Config =17 <
8001:0 IP Mode RwW Static IP (0)
8001:02 Local IP1 RwW 0xCO (192)
8001:03 Local IP2 RW OxAB (168)
8001:04 Local IP3 RW 0x01 (1)
8001:05 Local IP4 RW 0x79 (121)
8001:06 Subnet Mask1 RW OxFF (255)
8001:07 Subnet Mask2 RwW OxFF (255)
8001:08 Subnet Mask3 RW 0xFF (255)
B8001:09 Subnet Mask4 RW 000 (0)
B0OD1:0A Default Gateway1l RW 0xCO (192)
B8001:0B Default Gateway?2 RW 0xA8 (168)
B001:0C Default Gateway3 RwW 001 (1)
8001:0D Default Gateway4 RwW 0x00 (0}
BOOT:0E BRE Server =) Tar2 (114
8001:0F DNS Server2 RW 0x72 (114)
8001:10 DMNS Server3 RW 0x72 (114)
B0O1:11 DIMNS Serverd RW 0x72 (114)
(5)0x8001:0E~11, Servidor DNS, Configurar servidor DNS.
= 8001:0 ModbusTCP General Config =17 =
8001:01 IP Mode RW Static IP (0)
B001:02 Local 1P1 RW OneCO (192)
8001:03 Lacal IP2 RW OwAB (168)
8001:04 Lacal IP3 RW Oxc01 (1)
8001:05 Local 1P4 RW 0x79 (121)
8001:06 Subnet Mask1 RW OxFF (255)
8001:07 Subnet Mask2 RW OxFF (255)
8001:08 Subnet Mask3 RW OxFF {255)
B8001:09 Subnet Mask4 RW Ooc00 (0}
8001:04 Default Gatewayl RW OseCO (192)
8001:0B Default Gateway2 RW OxAB (168)
8001:0C Default Gateway3 RW Ox01 (1)
800100 Default Gateway4 RW 000 (0)
8001:0E DNS Serverl RW 0x72 (114)
8001:0F DNS Server2 RW 0x72 (114)
8001:10 DNS Server3 RW 072 (114)
8001:11 DNS Serverd RW 0x72 (114)
ol QN ThN [ S | S oo ey Y —m—r— - 1 -
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4.4.4Parametros de configuracién del cliente Modbus TCP de la interfaz CoE-Online

El campo 0x8002 contiene parametros relacionados con el cliente Modbus TCP.

(1)0x8002:01, NUmero de servidores conectados, muestra la cantidad de servidores conectados.

- 8002:0 ModbusTCP Clisnt Parameters > 71 <
[ 8002:01 Mumber Of Connected Server RO 0x03 (3) ]
8002:03 Response Timeout RW 0x1388 (5000)
B0OD2:04 Max Retry Num Of Times RW 0x03 (3)
B8002:05 Delay Between Polls RW 0x14 (20)
8002:06 Server] Unit ID RW 0x01 (1)

8002:07 Remote Serverl IP1 RW OxC0 (192)

(2) 0x8002:03, Tiempo de espera de respuesta, Tiempo de espera de respuesta de transmisién de datos del cliente ModbusTCP;
0x8002:04, Nimero méximo de reintentos, la cantidad de veces que el cliente ModbusTCP retransmitird después de un tiempo de espera.

0x8002:05, Retraso entre sondeos, el intervalo entre tramas enviadas por el cliente Modbus TCP, en milisegundos.

-1- 8002:0 ModbusTCP Client Parameters =71 =
B002:01 Mumber Of Connected Server RO 003 (3)
8002:03 Response Timeout RW Ox1388 (5000)
8002:04 Max Retry Num Of Times RW 0x03 (3)
B002:05 Delay Between Paolls RW 014 (200
B8002:06 Serverl Unit ID RW 001 (1)
an02:07 Remote Serverl IP1 R\W OxcCO (192)
a002:08 Remote Serverl IP2 RW OxAB (168)
a002:09 Remote Serverl IP3 RW O (1)
B8002:0A Remote Serverl IP4 RW Ox7A (122)
B8002:0B Server? Unit ID RW 002 (2]

(3) 0x8002:06, ID de unidad del servidor1, numero de servidor remoto;

0x8002:07~0A, IP del servidor remoto;

0x8002:0B~37 establece el niimero de servidor remoto y la direccién IP para los servidores 2.° al 9.° respectivamente, y admite un total de 10 servidores a los que conectarse.

=l B002:0 ModbusTCP Client Parameters =71 =
'8002:01 Number Of Connected Server RO 0x03 (3)
B002:03 Response Timeout RW Ox1388 (5000)
8002:04 Max Retry Mum Of Times RW 0x03 (3)
B8002:05 Delay Between Polls RW Ox14 (20)
B002:06 Server1 Unit ID RW 0x01 (1)
BO02:07 Remote Serverl IP1 RW 0xC0 (192)
8002:08 Remote Serverl IP2 RW OxAB (168)
BO02:09 Remote Serverl IP3 RW 001 (1)
'8002:04 Remote Serverl IP4 RW Ox7h (122)
B002:0B Server2 Unit ID RW 0x02 (2)
8002:0C Remote Server? IP1 RW OxCO (192)
8002:0D Remote Serverd IP2 RW OxAB (168)
B002:0E Remote Serverd IP3 RW Ox01 (1)
BO02:0F Remote Server2 IP4 RW Ox7A(122)
B8002:10 Server3 Unit ID RW 0x03 (3)
B002:11 Remote Server3 IP1 RW OxCO (192)
_8002:12 Bemote Sepverd 1P2 AN D8 (1681
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4.4.5. Parametros de configuracion del servidor ModbusTCP en la interfaz CoE-Online

El campo 0x8003 contiene pardmetros relacionados con el servidor Modbus TCP.

(1)0x8003:01, NUmero de clientes escuchados, muestra la cantidad de clientes que fueron escuchados.

+- B002:0 ModbusTCP Client Parameters =55 =

= 8003.0 ModbusTCP Server Parameters =52 =
58003:01 Mumber Of Listened Client RO 0x03 (3)
8003:03 Listen Client1 IP1 RW 0xCO0 (192)
8003:04 Listen Clientl IP2 RW OxA8 (168)
8003:05 Listen Client1 IP3 RW 0x01 (1)
8003:06 Listen Clientl IP4 RW 0Ox12 (18)
'8003:07 Listen Client] Port RW OxCE9C (52892)
8003:08 Listen Client2 IP1 RW 0xC0 (192)
8003:09 Listen Client2 IP2 RW OxAB (168)
anN3:... listen Client? IP3 RW held1 11

(2) 0x8003:03~34, escucha la IP y el puerto del cliente, muestra la direccién IP y el nimero de puerto del cliente que se esta escuchando.

=1 B003:0 ModbusTCP Server Parameters =52 =
:8003:01 Number Of Listened Client RO 0x03 (3)
8003:03 Listen Client IP1 RW OxCO (192)
'8003:04 Listen Client1 IP2 RW OxAB (168)
8003:05 Listen Client1 IP3 RW (a0 (1)
8003:06 Listen Client1 IP4 RW Ox12 (18]
8003:07 Listen Client1 Port RW OxCEQC (52892)
8003:08 Listen Client2 IP1 RW 0xCO (192}
8003:09 Listen Client2 IP2 RW OxAB (168)
8003:... Listen Client2 IP3 RW 0x01 (1)
8003:.. Listen Client2 IP4 RW Ox12 (18)
8003:.. Listen Client2 Port BW OxCE9B (52891)
8003:... Listen Client3 IP1 RW OoeZ0 (182)
8003:0E Listen Client3 IP2 RW OxAB (168)
8003:0F Listen Client3 IP3 RW Ox01 (1)
8003:10 Listen Client3 IP4 RW Ox12 (18]
8003:11 Listen Client3 Port RW 0xCEBB (52870)
8003:12 Listen Clientd IP1 RW 0x00 (0}
8003:13 Listen Clientd 1P2 RW Ox00 (0]
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4.4.6. Parametros generales de la puerta de enlace de interfaz CoE-Online

El campo 0x8004 es una configuracién estandar.

(1) 0x8004:01 Restablecimiento de configuraciéon Rs485 o Rs422, establecido en VERDADERO, borra las palabras 0x8000~0x8003 almacenadas en flash.
Los parametros de configuracion rs485 y los parametros relacionados con ModbusTCP para el segmento.

(2) 0x8004:02 Borrado de médulo, configtrelo en VERDADERO para borrar todos los pardmetros relacionados con el médulo guardados en flash.

(3) 0x8004:03 Errcode Clear, configtrelo en VERDADERO para borrar la informacién del estado de error en el campo 0x8005.

= B004:0 Gateway Configuration =3«
8004:01 Rs485 Or Rs422 Configration .. RW FALSE
8004:02 Module Clear RW FALSE
8004:03 Errcode Clear R FALSE

4.4.7 Ver informacién de errores de la interfaz CoE-Online

+-8002:0 ModbusTCP Client Parameters =55 <

+- 8003:0 ModbusTCP Server Parameters =52 =

+ - B004:0 Gateway Configuration >3 <

= 8005:0 Error State =66 <
B8005:01 Error State Number RO 00 ()
8005:02 Processing Slot Number RO 000 (0)
B8005:03 Slotd1 ErrCode RO 0x00000000 (0)
B8005:04 Slot02 ErrCode RO 000000000 (0)
B8005:05 Slot03 ErrCode RO Ox 00000000 (0)
B8005:06 Slot04 ErrCode RO Ox 00000000 (0)
B8005:07 Slotds ErrCode RO 000000000 (0)
B8005:08 Slotd6 ErrCode RO 0x00000000 (0)
B8005:09 Slotd7 ErrCode RO Ox 00000000 (0)
B8005:... Slot08 ErrCode RO Ox 00000000 (0)
B8005:... Slot09 ErrCode RO Ox 00000000 (0)
B8005:... Slot10 ErrCode RO 000000000 (0)
B005:.. Slot11 ErrCode RO O=00000000 (0)
BODS:0E Slot12 ErrCode RO Ox 00000000 (0)
B8005:0F Slot13 ErrCode RO Ox00000000 (0)
B8005:10 Slot14 ErrCode RO Ox 00000000 (0)

El campo 0x8005z muestra los cédigos de error de comunicacién para cada ranura con respecto al paso a través modbus/transparente.
0x8005:01 NUmero de estado de error, muestra el nimero total de errores.
0x8005:02 Niimero de ranura de procesamiento, que indica el primer nimero de ranura donde ocurrié un error de comunicacion.
0x8005:03-xxx muestra los cédigos de error ocurridos en cada ranura. Estos datos son de 32 bits.
Ejemplo: 0x01 00 03 F6

01: ndmero de ranura

00: ID de la estacién

03: Cédigo de funcién Modbus

F6: Tipo de error, aqui F6 indica tiempo de espera de recepcion.



- AMSAMOTION®
] X B

Los tipos de error se describen a continuacién:

Tipo de error ilustrar
0x01 cédigo de funcién ilegal
0x02 Direccién de datos ilegal
0x03 Valores de datos ilegales
0x04 Falla del equipo

OXOS respuesta

0X06 De equipo ocupado

0x07 Error de paridad de memoria
OXOA Ruta de acceso no disponible

OXO B El dispositivo de destino de la puerta de enlace no respondié
OX E 1 La estacion se quedé sin tiempo y no respondié.
OxE2 Error de CRC

OX E3 Longitud de datos recibidos insuficiente

OxE4 Error de envio

0XE5 La conexién fallé

0XE6 Error en la creacién del nodo esclavo (memoria insuficiente).

0XE7 Error en la creacion del nodo esclavo (error en la creacién del socket)
0XE8 La cantidad de bobinas/registros escritos al crear un nodo esclavo es excesiva.
OX E9 Error en el encabezado MBAP del mensaje TCP, los bloques de envio y recepcién no coinciden.
OXEA Manejo cuando select devuelve 0 (no bloqueante)

21
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4.4.8 Configuracion de parametros del médulo en modo Modbus Maestro o Modbus Esclavo

El campo 0x8010 y el campo 0x8xxx son todos pardmetros de configuracién del médulo.

Aqui, "médulo” se refiere a la ranura agregada en la seccion 4.3, que es el mensaje Modbus.

= 8010:0 Module Configuration =7 =
8010:01 Module ID RO 0x0201 (513)
B8010:02 Slave ID RW 0x01 (1)
8010:03 Function Code RW 16 WriteMultipleReg (16)
'8010:04 Start Addr RW 0x0000 (0)
8010:05 Quantity RW 0x0008 (8)
8010:06 Trigger Mode RW Force Poll (1)
B010:07 Transmission Mode RW ModbusTCP As Server (4)
+- 8020:0 Module Configuration =7 =
+- 8040:0 Module Canfiguration =7 =
+- 8050:0 Module Configuration = F=

(1) EI ID del médulo, que representa la categoria del médulo, no se puede cambiar.
(2) ID del esclavo, que representa la direccién del dispositivo Modbus.
(3) Cédigo de funcidn, que representa el cédigo de funcién Modbus, un tipo enumerado, compatible con 0x01, 0x02, 0x03, 0x04, 0x05, 0xOF,

0x10 contiene 8 cédigos de funcién. (Cada médulo admite diferentes cédigos de funcién).

-~ 8010:0 Module Configuration =8«

8010:01 Module ID RO 00203 (515)
B8010:02 Slave 1D RW 000 (0)
8010:03 Function Code RW FCx03 (3)
B8010:04 Start Addr RW 00000 (0)
8010:05 Quantity RW 00000 (0)
8010:06 Trigger Mode RW Force Poll (1)
8010:07 Interface typ{ cop value Dialog %
8010:08 Transmission Vaster (0)
+- 8020:0 Module Conf Dec:
+- 8030:0 Meodule Conf 1,
+- 8040:0 Module Coni
Enurn
+- 8050:0 Module Conf
+- 8060:0 Meodule Conf
+- B070:0 Module Conf Eool
Binary:
Bit Size:
Mame Cinline +n

(4) Start Addr, la direccién de inicio del registro.

(5) Cantidad, nUmero de registros.

(6) Modo de disparo, el método de envio de datos.Deshabilitar soporte, Forzar encuesta, Encuesta inteligente, Ascendente
Deshabilitar: No enviar mensajes bajo ninguna circunstancia.

Sondeo forzado: envia mensajes en modo de sondeo y se enviarad un mensaje bajo cualquier circunstancia después de que se active el bit de habilitacion.
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Sondeo inteligente: Los datos solo se envian cuando cambian. Cuando el bit de habilitacién y el bit de control estdn a 1, los mensajes de lectura se leerdn continuamente mediante sondeo, y los

mensajes de escritura se enviaran cuando haya un cambio en los datos. Cuando el indicador de envio de control correspondiente al nimero de ranura cambie de 1 a 0, se dejaran de enviar tanto los mensajes

de lectura como los de escritura.

Ascendente: Transmite en flanco ascendente. Cuando el bit de habilitacion es 1, el bit de control correspondiente envia un mensaje al recibir una sefial de flanco ascendente.

(7) Modo de transmision: cada médulo admite tres modos: Deshabilitar, ModbusRTU como maestro y ModbusRTU.
Como esclavo, ModbusRTU transparente, ModbusTCP como servidor, ModbusTCP como cliente.

Precauciones:

Modo de transmisién del médulo Precauciones

ModbusRTU como maestro

La direccion de lectura/escritura del cédigo de funcién es consistente con la direccién de entrada/salida del PDO de la estacion principal.

ModbusTCP como cliente

ModbusRTU como esclavo

La direccién de lectura/escritura del cédigo de funcién es opuesta a la direccién de entrada/salida del PDO de la estacién principal.

ModbusTCP como servidor

La configuracion del indice de datos solo es necesaria para la entrada o salida para distinguir diferentes comandos Modbus.

MOd bUSRTU tra nSpa rente Alincluir PDO de entrada y salida, no se requiere configuracion de indice de datos y el dispositivo no distingue entre diferentes tipos.

Comandos Modbus

4.4.91. Configuracion de los parametros del médulo de modo de paso a través

+ - 80900 Module Configuration =7 =
- BOAD:0 Module Configuration =7 =
8040:01 Module ID RO 0=0800 (2048)
B0AD:04 Data Index RW Ooc0007 (7)
BOADDS Drata Length RW (0008 (8)
80AD:D6 Trigger Mode RW/ Force Poll (1)
BOADO7 Transmission Mode RO ModbusRTU Transparent (3)
+- BOBO:O Maodule Configuration =7 =
+- 80C0:0 Module Configuration =7 =

(1) ID del médulo, que no se puede cambiar.
(2) Indice de datos: cuando el médulo solo admite RxPDO o TxPDO, una interfaz rs485 puede conectarse a varios dispositivos, lo que requiere una configuracién de indice de datos nica.

Se utiliza un indice para distinguir tramas de datos de diferentes dispositivos. Cuando el médulo admite tanto RxPDO como TxPDO, evita que los problemas de transmisién de datos entre ambos extremos causen problemas.
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Las colisiones ocurren cuando los datos se envian sin sondeo, con la frecuencia de envio controlada por el encabezado "datos validos". El "Indice de datos" no se utiliza para distinguir entre diferentes...

El marco de datos del dispositivo.

(3) Longitud de datos: configura la longitud méaxima de datos validos enviados por el usuario.

Modo de disparo, método utilizado al enviar datos.Admite encuesta forzada, encuesta inteligente y desactivacion.

Forzar sondeo: fuerza la isién de datos i ientemente de si los datos han sido modificados.

Encuesta inteligente: los datos solo se envian cuando cambian.

D esa Ctha r: Interrumpir la transmisién de datos.

(4) Modo de transmisién, el valor predeterminado es ModbusRTU Transparente, que no se puede cambiar.
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4.5 Instrucciones para el uso de palabras de control y palabras habilitantes

4 A Box 3 (EC2_MB_RT)

4 W Modbus Control
E- Modbus Enable

K- Control Bytel

E- Contral Byte2

&~ Control Byte3

- Control Byted

& Control Byte3

E- Contral Byte6

- Contral Byte7

E- Control Byte8

Habilitar Modbus: la palabra de habilitacién para Modbus.

Bit O: Bit de habilitacién para ModbusTCP Master 1y ModbusTCP Slave, 1 = Habilitado, 0 = Deshabilitado.
Bit 1: Bit de habilitacién del ModbusTCP Maestro 2, 1 = habilitado, 0 = deshabilitado. Bit 2:

Bit de habilitacion del ModbusTCP Maestro 3, 1 = habilitado, 0 = deshabilitado. Bit 3: Bit de

habilitacién del ModbusTCP Maestro 4, 1 = habilitado, 0 = deshabilitado.

Bit 4: Bit de habilitacién del maestro ModbusTCP 5, 1 = Habilitado, 0 = Deshabilitado. Bit 5:

Bit de habilitacién del maestro ModbusTCP 6, 1 = Habilitado, 0 = Deshabilitado. Bit 6: Bit de

habilitacién del maestro ModbusTCP 7, 1 = Habilitado, 0 = Deshabilitado.

Bit 7: bit de habilitacién de maestro ModbusRTU y esclavo ModbusRTU, 1 = habilitado, 0 = deshabilitado.

Bytes de control 1-8: Palabras de control Modbus utilizadas junto con...Smart Poll y Rising son dos métodos de activacién utilizados.
La correspondencia entre ranuras y palabras de control es la siguiente:

El bit 0 del byte 1 corresponde a la primera ranura del SLOT.

El bit 7 del byte 1 corresponde a la octava ranura del SLOT.

El bit 0 del byte 2 corresponde a la ranura 9 del SLOT.

El bit 7 del byte 2 corresponde a la ranura nimero 16 del SLOT.

Continle en este orden.
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4.6 Configuracion de mensajes Modbus (cédigos de funcion)

La vista general del dispositivo muestra un total de 64 ranuras disponibles para configurar mensajes MODBUS (comandos). Cada ranura permite insertar un mensaje MODBUS.

Mensajes de comunicacién (comandos), por lo que se pueden insertar un total de 64 mensajes de comunicacién MODBUS (comandos).

Madule
il Function Code x01x02
i Input-Mx012:02-5x05x0F-8bit
il Input-Mx01x02-5x05x0F-16bit
B Input-Mx01x02-5x05x0F-32bit
H Input-Mx01x02-5x05%0F-64bit
‘M Function Code x03x04
M Input-Mx03x04-5x06-Tword
B Input-Mx03x04-5x06x10-8word
M Input-Mx03x04-5x06x10-16word
M Input-Mx03x04-5x06x10-32ward
‘@ Function Cade =05
‘B Output-Mx05-Sx01x02-1bit
‘B Function Code x06
@ Output-Mx06-5x03x04-Tword
‘B Function Code =OF
@ Output-Mx0F-Sx01x02-8bit
@ Output-MxOF-5x01x02-16bit
B Output-Mx0F-Sx01x02-32bit
l Output-Mx0F-5x01x02-64bit
‘# Function Code x10
 Output-Mx06x10-Sx03x04-8word

Moduleld...

0x00000100
0000007101
000000102
0x00000103

0x00000200
000000201
000000202
0x00000203

(00000300

0x00000400

000000500

Ox 00000501

Ox00000502

000000503

0x00000600

Description

Input-Mx01x02-5x05x0F-8bit

Input-Mx01x02-5x05x0F-16bit
Input-Wx01x02-5x05x0F-32bit
Input-Mx01x02-5x05x0F-64bit

Input-Mx3x04-5x06-1word
Input-Wh03x04-5x06x10-Bword
Input-Whd3x04-5x06:10-16word
Input-Wh03x04-5x06x10-32word

Output-Mx05-5x01x02-1bit
Cutput-Mx06-5x03x04- Tword
Output-Mux0F-5x01x02-8bit
Output-Mx0F-5x01x02-16bit
Output-Mux0F-5x01x02-32bit

Cutput-Mux0F-5x01x02-64bit

Output-Mx06x10-5x03x04-8word

Envia diferentes mensajes Modbus y selecciona diferentes médulos segtin el cédigo de funcién y la longitud de los datos transmitidos.

Cada nombre de médulo contiene tres piezas de informacién: datos de entrada o datos de salida; cédigos de funcién admitidos; y tipo y longitud de datos PDO.

El nombre del médulo M va seguido del cédigo de funcién compatible con la estacién maestra, y S va seguido del cédigo de funcién compatible con la estacion esclava.

Las estaciones maestras y esclavas ModbusRTU, asi como ModbusTCP, admiten los siguientes ocho comandos de comunicacién MODBUS:

Area de direccion operativa (PLC sin registro)
Cédigo de funcién Funcién Tipo de operacion
DIRECCION)
0 1 H Leer el estado de salida de multiples bobinas OXXXX |eel’
02 H Leer el estado de muiltiples bobinas de entrada 1 XXXX Ieer
03 H Lectura de mdltiples registros guardados 4XXXX Iee I’
04H Leer el registro de entrada 3XXXX Ieer
05 H Forzar una sola bobina OXXXX Escribir
0 6 H Preestablecer un dnico registro de retencién 4XXXX Escribir
0 F H Bobina muiltiple forzada OXXXX Escribir
10 horas Muiltiples registros de retencion preestablecidos 4XXXX Escribir
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V. Instrucciones para utilizar la herramienta de configuracién de la pasarela EC a Modbus

T IS e e D I R I T L 0 et W B Bt D N IS RREE IR s L L

oks AMX-EtherCATEEE T E-V3.03.exe 2024/10/15 17:48 REFTER 464 KB

Este software fue desarrollado independientemente por nuestra empresa y esta disefiado para facilitar la configuracién de parametros a los clientes, a la vez que garantiza la compatibilidad con una amplia gama de marcas de PLC. Porque cada...

Los PLC de diferentes fabricantes varian en funciones y configuraciones. Para facilitar su uso, los clientes pueden usar este software para modificar las funciones Modbus.

Se puede configurar. Tras la configuracién, al utilizar un PLC de terceros, se pueden escanear directamente los ajustes relevantes y descargar el programa para su uso, sin necesidad de procesamiento adicional.

Modifique los parametros por separado en el software del PLC.

La descripcion del software es la siguiente:

El dispositivo debe estar encendido y en modo APP. La tarjeta de red del ordenador debe estar conectada directamente al puerto IN del médulo (sin usar un interruptor).

Paso 1: Abra el software

Este software no requiere instalacién; simplemente haga doble clic para abrir.
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i BOOT
Mz | I o | INIT | PliE_l]Pl SRFE_I]Pl op |
g
\;J—J
LR TE INI TS [+ XS EEPROH. .. | 5 i EEPROM| {ZEVEEPROM

G TEBO0TE 7L 3 {TFOEE ff FHER - . - FOEEfHFHHE

-BE

£

123

T

Paso 2: Seleccione la tarjeta de red para conectar al médulo

IT EREtherCATEES [ H-V3.03.2410151748

o H
1. Tw1n[:HT Intel PCI Ethernet Adapter {(Gigabit) (\Deuice\HPF_{9
})\ﬁﬁl 2. Intel(R) Ethernet [:unnectmn {173 1219 u (\.DEUEE\.NPF {[:36:1[: |

T TR0

Paso 3: Haga clic en “Iniciar red” en la esquina superior izquierda.

sh TETFtherCATEE T E 03.2410151748 — e
] 1. TwinCAT-Intel PCI Ethernet Adapter {Gigabit) (\DeviceiNPF_
1B
) = —___ BOOT
MG | ~| | thrs | INIT | PF!E_I]Pl SﬁFE_[IPl 0P |

Paso 4: Cambie el estado del dispositivo, haga clic en PRE-OP y luego haga clic en la configuracién de la ranura central.
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s S EEtherCATEE T B -V3.03.2410151748 = .

x [ ™ %l LHGEE: [1- TwinCAT-Intel PCI Ethernet Adapter (Gigabit) (\Device\NPF_ | j

SR BROOT
Mk | (HW1.0 SW1.20) BB96/200 -| | PRE_OP 0 | INIT | PHE_I]Pl SFIFE_I]Pl op |
EISSLOT/AEEE(MODULE)-EEESS = B
R xmL |1ﬁﬁ;§é BT PO 2 R oz £ LA S XML ST A ] | e
SLOT e SimiE WELID B = | |
[
|
32
TH2 :'
TEEliea | EE| M| W E AR SR | |
2 or:  RENEERT|E K Froke |

Paso 5: Seleccione el XML correspondiente y haga clic en Cargar XML
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e E =\ B \ffhiV 3240 \EC-HB\EC2-HB-RT :

1 blzeant I\2nzu1azs\Ecz_MB_m_general_zazm:125.xm1 Ingfxn
sLoT BERER HmiEte = BRI BHER o B e
5LOT-81 axeles axelea axeapaolon Input-MxB@1xe2-5x85-1bit EX-FCx@1x82

1| sLoT-e2 8XP8000181 | Input-MxB1x@2-5x15-8bit EX-FCxB1x02
5LOT-83 axeasaalaz Input-MxB1xe2-5x15-16bit EX-FCx@l1xe2
SLOT-84 8XP8000183 | Input-MxB1x@2-Sx15-32bit EX-FCxB1x82
5LOT-85 axeanaalad Input-MxBlxe2-5x15-64bit EX-FCx@1x82
S5LOT-86 axeapoazon Input-Mx@3x84-5x86-1word EX-FCx@3xad
5LOT-87 axeanaa2al Input-Mx@3xed-5x16-8word EX-FCx@3xed4
S5LOT-88 axeapaazaz Input-Mx@3x84-5x16-16word EX-FCx@3xed
5LOT-89 |xeanaa2as Input-Mx@3xe4-5x16-32word EX-FCx@3xe4
S5LOT-1@ axeanaazad Input-Mx@3x84-5x16-64word EX-FCx@3xad
SLOT-11 0XP2000388 | Output-Mx@5-Sx@1x@2-1bit EX-FCx@s
5LOT-12 axeapaodon Output-MxB6-Sx@3x84- lword EX-FCx@6

i 5LOT-13 axeapaason Output-Mx15-Sx@1x82-8bit EX-FCx15

! SLOT-14 axeapaasal Output-Mx15-5x81x82-16bit EX-FCx15
5LOT-15 axeanaasaz Output-Mx15-5x81x082-32bit EX-FCx15

; S5LOT-16 axeapaasas Output-Mx15-5x01x82-64bit EX-FCx15
5LOT-17 axeapaocon Output-Mx16-S5x@3x84-8word EX-FCx16
SLOT-18 BXP80E0681 | Output-Mx16-5x@3%84-16word EX-FCx16

‘ 5LOT-19 axeanaeca2 Output-Mx16-5x83x84-32word EX-FCx16
SLOT-28 OXP20EO6A3 | Output-Mxl6-Sx@3%84-Gdword EX-FCx16

: SLOT-21 W axeaanaien Input-Transparent-32byte EX-Transparen. v

: = #w=| MEsEm| WEAHSEGE: [ Ecz_me_rT (o095/1u20)

48 R pecpEmEiET 0

Paso 6: Seleccione el mensaje Modbus requerido e insértelo. Después de insertar todos los comandos, haga clic en "Descargar al dispositivo" en la esquina inferior izquierda.

E :\If B\ $54\EC-HMB\EC2-HB-RT

i PR smL 1\2321;1 D28\EC2 HB RT general 28241825 ._xml i hnEfxmL
SLOT | waEEE SR = W|EID R HergEE

SLOT-81 axesaaalez axelaa axeaaaalas Input-Mx@l1x82-5x85-1bit EX-FCxB1x82

1l sLoT-e2 axeeaeales axeagealal Input-Mx@lxe2-5x15-8bit EX-FCxBlxe2
SLOT-83 axesaaalad axXeaaaal1a2 Input-MxBlx@2-5Sx15-16bit EX-FCxB81x82
SLOT-84 axeaeealas Input-MxBlx@2-5x15-32bit EX- FCxB1x82
SLOT-@85 BxXeaeea1 84 Input-Mx@1lx@2-5x15-64bit EX-FCxB1xa2
SLOT-86 ﬁ] axeagaaizas Input-Mx83x84-5x86- Iword EX-FCxB3xe4
SLOT-87 axXeaaaa2a8l1 Input-Mx@3x84-5Sx16-B8word EX-FCx83x8d
SLOT-838 & Input-M = o
SLOT-89 ﬂ axeaeaa2a3 Input-MxB3x84-5x16-32word EX- FCxB3x84
SLOT-1@ X eae0a 3 a4 Input-Mx@3x84-5Sx16-64word EX- FCHB3xe4
SLOT-11 axeaeaasas Output-Mx85-5Sx@1xe2-1bit EX-FCx85
SLOT-12 *g axXeasaad428 Output-Mx86-Sx@3xed - lword EX-FCxB6

: SLOT-13 axXeasaasa88 Output-Mxl5-Sx@lxwe2-8bit EX-FCx15

M sioT-1a T-F£ l OXEEEEa5el | Output-Mx15-Sx@1lxB82-16bit EX- FCx15
SLOT-15 / axXeaaeasa2 Output-Mx15-5Sx@lxe2-32bit EX-FCx15

; SLOT-16 / axeagaasas Output-Mx15-5Sx01x02-64bit EX-FCx15
SLOT-17 E axXeasaane8 Output-Mxl16-5Sx@3x84-Bword EX-FCxl1b

| SLOT-18 % axXeaaaanal Output-Mxl6-Sx@3xe4 - leword EX-FCxl1l6

1] SLOT-19 ax 582 Output-Mxl16-5Sx@3xed-32word EX-FCxib
SLOT-28 axXxeaaeanas Output-Mx16-5x83xB4-6d4word EX-FCx16

: SLOT-21 L axeaaaaras Input-Transparent-32Zbyte EX-Transparen. » |

| TeEnes]| wE| Mesism WEAES S | Ecz_me_RT (op95/1420)

HE R [RMUTEEROSRANTN ¢

Paso 7: Cierre la interfaz de la tabla de configuracién, haga clic en "Desactivar red" en la esquina superior izquierda y, a continuacién, en "Iniciar red" para activar el dispositivo. Este paso...
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Descargue el comando Modbus recién agregado en el médulo.(Este paso debe realizarse primero; no espere hasta que se completen los pasos 9y 10 antes de realizar este paso, de lo contrario...)

(No se pudieron descargar los parametros)

- XL

E:\TH B\ 5535 \EC-HB\EC2-HB-RT
\28241028\EC2_MB_RT_general_28241825_xml

| = @K ||S

| Mk |EC2_WB_RT (HW9.1 Sw8.1) ~|

BOOT
STRAP INIT | PRE_I]P‘ SFIFE_I]PI op ‘

Paso 8: Vuelva al estado PRE-OP y haga clic en la configuracién de la ranura central, luego haga clic en Cargar XML.

E NI B VY #5340 \EC-HB\EC2-HB-RT

WJ%XNL 1\292111 B28\ECZ_MB_RT_general_28241825.xml ) j]l]ﬁxML II
SLQ W Hmiate #WEID HiERE E&ﬁ@ =
SLOT-81 axeles axelea axeapaaloe Input-Mx@1x82-Sx85-1bit EX-FCx@1xa2
5L0T-82 axelez axelaz aXeappalal Input-Mx@1x82-5Sx15-8bit EX-FCw@lue2
SLOT-83 axales axelias axXea000102 Input-Mx@1x82-5x15-16bit EX-FCx81x82
SLOT-84 axezaz axaezaz axeaae81a3 Input-Mx@lx82-5x15-32bit EX-FCxB1lx82
SLOT-85 axeapaaled Input-Mx@1x62-Sx15-64bit EX-FCx@1xa2
5LOT-86 ‘I aXeopoezae Input-Mx@3x8d-5x86- lword EX-FCx@3ned
SLOT-87 axea008281 Input-Mx@3x84-5x16-Bword EX-FCx@3x84
SLOT-88 ; axea008202 Input-Mx@3x84-5x16-16word EX-FCx@3xad
SLOT-89 _J axeaaaazas Input-Mx@3xed-5x16- 32word EX-FCx@3xp4
5L0T-18 aXeapoezad Input-Mx@3x8d-5x16- 6dword EX-FCx@3ned
SLOT-11 axeao08388 Output-Mx@5-5x81x82-1bit EX-FCx@5
SLOT-12 e axeaoeadas Output-Mx@6-5x83x84- lword EX-FCxB86
SLOT-13 T |exeesesses Output-Mx15-5x81x82-8bit EX-FCx15
5L0T-14 aXeapaasal Output-Mx15-5x81x82-16bit EX-FCxl5
SLOT-15 aXea000582 Output-Mx15-5x81x82-32bit EX-FCx15
SLOT-16 axeaa08583 Output-Mx15-5x81x82-64bit EX-FCx15
SLOT-17 axeapbaoce Output-Mx16-5x83x84- Bword EX-F(Cxle
5L0T-18 aXeappanal Output-Mxl6-5x83x84- loword EX-Flxle
SLOT-19 aXea000502 Output-Mx16-5x83x84-32word EX-FCx16
SLOT-28 axeaa08583 Output-Mx16-5x83x84-6dword EX-FCx16
SLOT-21 W B|xaaaaayoa Input-Transparent-32byte EX-Transparen. v
1 ‘ BT | MAEFARE | WE T AS LR ] EC2_MB_RT {Bb95/1428)

FIE T [MopEmEAT

Paso 9: Configure el mensaje Modbus. Haga doble clic en el mensaje Modbus a la izquierda o seleccione un mensaje y haga clic en "Editar parametros de ranura” a continuacion.
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Puede realizar algunas modificaciones al mensaje aqui; para obtener mas detalles, consulte la seccién 4.8.

T EES =% SmiA kA %
axsale MwSr Configuration
a1 USARTNum 1 axal BYTE-8
a2 5lavelD 1 Bxal BYTE-8
a3 FunctionCode 16 (8x18) exea1s
24 StartAddress a axeaea UINT-16
@5 Quantity 16 (@x18) Bxee18 UINT-16
26 Transmission Mode disable disable (@xeeea) Enum-UINT-16
a7 Error Code a Bxiea SINT-8

Paso 10: Una vez configurados todos los mensajes Modbus, haga doble clic en el botén "Editar parametros del cuerpo” en la esquina inferior derecha para configurar los pardmetros del puerto 485.

A |

EC2 MB_RT (8b95/14208)

T EES b=k 4imia ikl Zm

PxB088 rs485 configuration
a1 Eaudrate 9588 Baud 9688 Baud (8x88a83) Enum-UINT-16
a2 dataframe 8N1 BN1 (@exesas) Enum-UINT-16
a3 Modbus Type Az Master As Master (8weeal) Enum-UINT-16
a4 Explicit baudrate 9588 (Bx2588) axoapp2538 UDINT-32
as wait time 188 (8xe4) Bxaesd UINT-16
a6 5lave ID : axal BYTE-&
a7 MAXRET a axea BYTE-8

Paso 11: Cierre las dos primeras paginas para regresar a la pagina de cambio de estado, haga clic en "Apagar red" en la esquina superior izquierda, luego haga clic en "Encender red" para volver a poner el dispositivo en estado OP.

Esto guarda todos los parametros en el médulo, y el médulo se puede utilizar directamente después de escanearlo con un PLC.

03.2410151748 - |

=111 e ]1. TwinCAT-Intel PCI Ethernet Adapter (Gigabit) (\Deuice\HPF__-] :]

BOOT
STRAP INIT ‘ PRE_I]P] SHFE_I]P] op ]

F A P

! JAdh: | (Hw1.9 Sw1.209%, 88967200 ~| |  PRE_OP

Ll
=
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