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1. Descripcién general del producto

1.1 Introduccion del producto

El PN2-MB-M04 es un médulo de conversién de protocolo econémico, estable, facil de instalar y ampliamente aplicable.

1.2 Caracteristicas y funciones

- Conversién de protocolos Profinet y ModbusRTU.

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

- Utiliza comunicacién Modbus RTU estandar y admite una velocidad maxima en baudios de 4 Mbps, y puede utilizarse como esclavo Modbus RTU o maestro Modbus RTU.
Los puertos RS485 se pueden configurar individualmente como estaciones maestras o esclavas.

- Admite hasta 63 nodos de comando, pero algunos PLC pueden admitir solo una parte de ellos.

El circuito de alimentacién adopta un disefio de proteccion de conexion inversa.

Ampliamente utilizado para la adquisicién de datos y el control de dispositivos Modbus RTU en campos industriales.

1.3 Escenarios de aplicacién

El médulo PN2-MB-M04 tiene una amplia gama de aplicaciones, tales como: control de PLC, automatizacién industrial, automatizacién 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 informacién, equipos de visualizacién de informacién LED, instrumentos de me

Equipos o sistemas como sistemas de monitoreo de fuerza.

1.4 Descripcién del modelo

PN2 -MEGABYTE -M04

Protocolo de comunicacién PROFINET Protocolo de comunicacién MODBUS 4 interfaces RS485
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1. Especificaciones del producto

2.1 Parametros del producto

Parametros del puerto de red

Tipo de interfaz

RJ45

Protocolo de comunicacion

Profinet

Ciclo minimo de comunicacién

Tms

|Ancho de banda de comunicacién

100 Mbps

Parametros del puerto serie (pardmetros de comunicacién RS485)

Tipo de interfaz

RS485 (bloques de terminales de grado industrial con paso de 5,08 mm, se pueden configurar como maestro o esclavo)

velocidad en baudios

2400~4,6875 Mbps

Formato de comunicacién

€l valor predeterminado es 8 bits para datos, 1 bit para detener y sin paridad.

Distancia de transmision

A una velocidad en baudios de 2400, 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 proteccion contra polaridad inversa

Consumo de energia

2W~4W

Entorno de trabajo

Temperatura de funcionamiento

- 20°C~+70°C

Temperatura de almacenamiento

- 40°C~+85°C

otro

Método de instalacion

guia

tamafio

125 mm (largo) * 80 mm (ancho) * 50 mm (alto), sujeto al producto real.
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2.2 Descripcién de la apariencia

AMSAMOHONI

X 8 i
CHO O

CH1
CH2

0
-
W

O 0 QO 0O

al&
T é‘ - SPEED
2 g3 2
b &2 LiA
R
-
o Oln <
A
% 2|2 % SPEED
s <
8 3 g
3 8
g|*
=
2.3 Descripcion del terminal
Marcas terminales Descripcién de la funcién
24 V+ Terminal positivo de la fuente de alimentacién de 12-28 V CC
O V Terminal negativo de la fuente de alimentacién de 12-28 V CC
A0+ Primer RS485+
BO- Primer RS485-
Al+ Segundo canal RS485+
B1- Segundo RS485-
A2+ Tercer canal RS485+
B2- Tercer RS485-
A3+ Cuarto RS485+
B3- Cuarto RS485-
Dos marcadores El bot6n n.° 1 es para actualizar; el boton n.° 2 es para realizar copias de seguridad.
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2.4 Descripcion de la luz indicadora

Funcién Estado del LED
Después del encendido, la luz LED esté en su estado inicial. EI LED SYS parpadea cada 50 ms.
Error de verificacion, verifique si el chip de cifrado de hardware esta funcionando correctamepte. Todas las luces encendidas durante 200 ms, apagadas durante 200 ms, encendidas durante 200 ms, apagadas durante 2000 ms
amenudo

La comunicacién periodica de datos es normal EI LED SYS parpadea cada 1000ms.

No entr6 en el proceso periddico de intercambio de datos EI LED SYS parpadea cada 50 ms.
Busqueda de médulos Indicador ERR: 200ms apagado, 200ms encendido, 200ms apagado, 200ms apagado.
Funcién de modo de actualizacién Estado del LED de actualizacién

La luz SYS esta siempre encendida.
Estado de inicializacién del modo de actualizacion

Otras luces parpadean 50ms

SYS siempre activo
Transferencia de archivo completada, actualizacion exitosa.

Otras luces parpadean cada 50 ms

SYS siempre activo

Se produjo un error en el encabezado del archivo durante la transmisién (extensién de archivg incorrecta).

Otras luces encendidas durante 200 ms, apagadas durante 200 ms, encendidas durante 200 ms
(Error de tamafio)

200 ms apagado, 200 ms encendido, 2000 ms apagado

SYS siempre activo
Durante la transferencia de archivos

Otras luces parpadean cada 1000 ms

Error en la transferencia de archivos (paquete perdido o error de verificacion) SYS siempre activo
erro I') Otras luces pasan por un ciclo de 200 ms encendidas, 200 ms apagadas, 200 ms encendidas y 2000 ms apagadas.
No se pudo cambiar del modo de actualizacién al modo de ejecucion Todas las luces 200 ms apagadas 200 ms encendidas 200 ms apagadas 200 ms encendidas 200 ms apagadas 200 ms encendidas 200 ms apagadas 2000 ms
Error de hardware Todas las luces permanecen encendidas.




AMSAMOTION®
Y ER

III. Funciones del producto

3.1 Descripcién general de la funcion PN2-MB-M04

Este m6dulo PN2-MB-M04 admite un maximo de 63 comandos para las estaciones maestra y esclava. Los comandos se dividen en comandos de estacién maestra y comandos de estacion esclava, que pueden usarse por separado.

Configure el tipo de comando, la longitud y la interfaz de comunicacién.

Al utilizar la funcién de estacion maestra PN2-MB-M04, la llamada a la funcién de escritura no debe ser menor que el doble del ciclo de sondeo; de lo contrario, se perdera un solo marco de datos de la funcién de escritura.

La pagina no se ha actualizado.

Al utilizar la funcién esclava PN2-MB-M04, la frecuencia de sondeo de la estacién maestra no debe ser demasiado rapida, generalmente 10 ms es lo adecuado.

EI PN2-MB-MO04 puede usar opcionalmente una interfaz RS485 para la comunicacién, y ambas interfaces pueden utilizarse simulténeamente. Cada parémetro de la interfaz debe configurarse por separado.

3.2 Modificar la direccién IP

La direccion IP de este modulo se puede modificar mediante software como TIA Portal/Step7. Para obtener informacion detallada sobre la configuracion, consulte el Capitulo 4.

Ademés, se proporciona un software dedicado para modificar rapidamente direcciones IP y otra informacion; consulte el documento "Herramienta de actualizacion de firmware y modificacion de IP de Aimox PN" para obtener mas detalles.

Manual de usuario.doc

3.3 Funcionalidad de actualizacién

Antes de encender el mddulo, apague el botdn de actualizacién (interruptor DIP) hasta que las luces SYS, ERR y RS485 en PN2-MB-M04 parpadeen rapidamente.

Cuando el médulo ingresa al modo de actualizacion, consulte el manual de usuario de actualizacion de firmware para obtener instrucciones detalladas sobre el modo de actualizacion.
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IV. Conexion y uso de mddulos con TIA Portal

En esta seccion se describe el proceso de conexién del TIA Portal PN2-MB-M04 para lograr los requisitos funcionales correspondientes.

4.1 Preparaciones antes de la conexién

-Prepare el archivo XML requerido por el software TIA, como se muestra a continuacién:

2] GSDML-V2.3-AMX-PN-MBRTU4-20240220.xm|

2720 12:30 XML 3085

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 médulo a la interfaz Profinet del controlador PLC mediante un cable de red (dentro del mismo segmento de red).

4.2 Agregar archivos GSDML a TIBRA

-Abra el software TIA Portal, seleccione Vista de proyecto y haga clic en Opciones > Administrar archivos de descripcién general del sitio (GSD) (D).

RGP fWIEE) WMEM AL TEE0) .iibﬁk(fﬂ_lﬁm ‘AW FEEH)
GF Yy krEme M o T REG)

G rxad e AR e | [nEREE &

B

Automation Lice Manager{A)
| EreEmEm
» [ TEERTAIA) L £BE®©)

v [ isFEEIUSE 17k

En la ruta de origen, seleccione la carpeta donde guardé los archivos GSDML preparados. Al finalizar, haga clic en "Seleccionar carpeta" y TIA Portal escaneara la carpeta automaticamente.

El archivo GSDML.
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-Haga clic en el lado izquierdo del archivo GSDML que desea instalar, marque el archivo y luego haga clic en Instalar para instalar el archivo GSDML correspondiente.

TR s
E3% M GSD

TBREIE - | E-URE HhsaE 3R PN-MBIPN2-MB-hI041202404 28

SARBNRE

mEd JRE B s
G5 DMLY 3PN2-MB-MM04-20240428 xmil Y23 mig Bk e |

-Tras la instalacién, haga clic en Cerrar. El archivo GSDML se ha instalado correctamente.
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4.3 Agregar dispositivos PROFINET al proyecto

Como se muestra en la imagen a continuacién:
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Para crear o abrir un nuevo proyecto, primero agregue el dispositivo controlador y luego agregue el médulo de E/S correspondiente en la interfaz de configuracién del dispositivo.
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En la vista del dispositivo, seleccione el dispositivo recién agregado, haga doble clic en el médulo en la imagen y luego modifique la direccién Ethernet en la pestafia General para cambiar la direccién IP.
El nombre del dispositivo debe coincidir con el del médulo. También puede configurar la direccion IP directamente en el dispositivo.
WE9 » kHHEMRE » pn2-mb-m04 [PN2-MB-MO4]
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-En la vista de red, el médulo agregado se asigna al PLC:
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4.4 Configuracién de los parametros de comunicacién del modo

Una vez completado, haga clic en "Vista del dispositivo" para acceder a la interfaz de operacion. En el area "Vista del dispositivo", el sistema ofrece 64 ranuras, entre las cuales...

La ranura nimero 1 es la ranura de palabra de estado del dispositivo predeterminada y de palabra de control del dispositivo (HEAD(Byte de control de estado)_1), que utiliza la palabra de estado...

El PLC puede leer el estado operativo del dispositivo PN2-MB-M04. Mediante palabras de control, el PLC puede operar el dispositivo PN2-MB-MO04. Al seleccionar...

Una ranura le permite seleccionar atributos y configurar los parametros de la interfaz MODBUS para el dispositivo PN2-MB-M04.

Nuestra puerta de enlace PN2-MB-M04 admite estaciones maestras y esclavas Modbus RTU, lo que se logra mediante la configuracién de parametros.

<[ | > | [100% o <] il |5
v En [l |
s WS
&
> b PN-ModbusRTU4_Parameters
1o Hihit
RS485-A Mode
RS485 Mode: | As Master [=]
RS485-A Master Parameters
FeaBs Custom Baudrates [0 ]
RS485 Baudrate : | 19200 bps =
RS485 Data bit: |8 bit =]
RS485 Parity: | None Parity [=]
RS485 Stop bit: | 1 bit [=]
i Reassemretynumber: 3|
W Response Timeout: | 1000ms =]
bl Delay Between Polls: | 50ms =]
RS485-A Slave Parameters
Roass Custom Badrates 0 |
RS485 Baudrate : | 9600 bps [=1
RS485 Data bit: |8 bit =1
RS485 Parity: | None Parity =]
RS485 Stop bit: | 1 bit =]
5455 Delay ResponzeTime s 0 |
N —
RS485-B Mode
RS485 Mode: | As Master [+
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Modo RS485-A~D

Hay tres opciones para configurar el modo de funcionamiento de la interfaz RS485: Desactivar, Como Maestro y Como Esclavo. La opcién Desactivar especifica...
Esto indica que la interfaz RS485 no funciona. En este caso, cualquier configuracién posterior de parédmetros y cédigos de funcién seréd ineficaz. "Como Maestro" indica que la interfaz RS485...
Al operar en modo maestro Modbus RTU, los pardmetros en la seccién Parametros Maestro RS485 a continuacién tienen efecto, mientras que los Pardmetros Esclavo RS485...
Los pardmetros en Parametros no son validos; Como Esclavo indica que la interfaz RS485 esta operando en modo esclavo Modbus RTU, momento en el cual el RS485...
Los pardmetros en Pardmetros esclavos son efectivos, mientras que los parametros en Pardmetros maestros RS485 no son validos.Esta opcion de pardmetro tiene un efecto decisivo.

usar.

Parametros maestros RS485-A~D

Al configurar RS485 como estacién maestra, la velocidad en baudios predeterminada es 0, lo que significa que la velocidad en baudios personalizada no es efectiva.

Con la opcién Tasa de Baud habilitada, el rango de tasa de baudios personalizado es 2400~4687500.

Al configurar RS485 como la velocidad en baudios estandar para la estacién maestra, esta velocidad en baudios estandar solo tiene efecto cuando la velocidad en baudios personalizada RS485 es 0.

El valor predeterminado es 9600 bps.

Esta configuracion especifica los bits de datos al usar R5485 como estacion maestra; las opciones incluyen 8 y 7 bits. El valor predeterminado es 8 bits.

Al configurar RS485 como estacién maestra, la verificacién de datos se puede seleccionar como Sin paridad o Paridad impar/Paridad par.

La configuracién predeterminada es sin validacion.

Al configurar el RS485 como estacion maestra, puede elegir 1 bit de parada, 2 bits de parada, 0,5 bits de parada o 1,5 bits de parada.

El valor predeterminado es 1 bit.
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Al utilizar RS485 como red maestra, configure el recuento de reintentos de error de 0 a 255: 0 significa que no hay retransmisién, 255 significa retransmision ilimitada y 1-254 significa retransmisién seguin la cantidad especificada de intentos.

Cuando el mddulo RS485 actlia como maestro, después de enviar un mensaje Modbus, espera una respuesta del dispositivo Modbus durante un tiempo establecido.

Si no se recibe respuesta dentro del tiempo de espera, el médulo deja de esperar y envia el siguiente mensaje MODBUS o lo retransmite. (Seleccionar rango)

10ms-1000ms y espera indefinida de una respuesta (Seguir esperando...).

Cuando el médulo de conversién de bus RS485 acttia como maestro, después de recibir un mensaje correcto del esclavo MODBUS, se demora antes de enviar el mensaje maestro MODBUS.

El tiempo requerido. Si el dispositivo esclavo MODBUS responde lentamente al mensaje maestro y el mddulo de conversién de bus envia mensajes MODBUS demasiado répido, entonces...

En caso de fallo de comunicacién, el intervalo de envio de mensajes se puede aumentar segtn corresponda. El rango es de 10 ms a 1000 ms, o se puede seleccionar sin retardo. Predeterminado.

El tiempo de reconocimiento es de 50 ms.

Parametros del esclavo RS485-A~D

Al configurar RS485 como esclavo, la velocidad en baudios predeterminada es 0, lo que significa que la velocidad en baudios personalizada no es efectiva.

Con la opcién Tasa de Baud habilitada, el rango de tasa de baudios personalizado es 2400~4687500.

Al configurar RS485 como la velocidad en baudios estdndar para un dispositivo esclavo, esta velocidad en baudios esténdar solo tiene efecto cuando la velocidad en baudios personalizada RS485 es 0.

El valor predeterminado es 9600 bps.

Al configurar RS485 como esclavo, los bits de datos pueden seleccionarse como 8 o 7 bits. El valor predeterminado es 8 bits.

14
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Al configurar RS485 como esclavo, la verificacion de datos se puede seleccionar como Sin paridad, Paridad impar o Paridad par.

La configuracién predeterminada es sin validacion.

Al configurar RS485 como esclavo, los bits de parada de datos se pueden seleccionar como 1 bit de parada, 2 bits de parada, 0,5 bits de parada o 1,5 bits de parada.

El valor predeterminado es 1 bit.

Configure el dispositivo R5485, al actuar como esclavo, para que retrase la respuesta tras recibir un comando de sondeo del maestro. El valor puede estar entre 0y 65535.

0 indica una respuesta inmediata, medida en milisegundos (ms).

Configure la direccién de la estacién cuando se utiliza RS485 como estacion esclava. El valor puede ser de 1 a 247, siendo 1 el valor predeterminado.
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4.5 Configuracion de mensajes Modbus (cédigos de funcion)

La vista general del dispositivo muestra un total de 64 ranuras. La primera ranura ya esta ocupada para las palabras de estado y control, lo que deja 63 ranuras disponibles para
configurar mensajes (comandos) MODBUS. Cada ranura permite insertar un mensaje (comando) de comunicacién MODBUS, por lo que se pueden insertar un total de 63 mensajes
(comandos) de comunicacién MODBUS.

Al hacer clic en el médulo en el directorio de hardware a la derecha, se muestran ocho carpetas de operacién de direcciones Modbus. Al hacer clic en cada carpeta, se puede seleccionar el médulo correspondiente.
Comando ModbusRTU.

Las primeras cuatro carpetas corresponden a los comandos maestros de Modbus RTU, y las Gltimas cuatro a los comandos esclavos de Modbus RTU. Simplemente haga doble clic con el botén izquierdo del ratén.

Al hacer clic en un mensaje en el catalogo de hardware, se configurara el mensaje en la cola de mensajes MODBUS segun el orden de las ranuras vacias.

Comandos de la estacion maestra Modbus RTU:

Cada comando maestro Modbus RTU tiene seis atributos:

Seleccione qué puerto (RS485A~D) utilizar para recibir o enviar comandos.

Esto indica la direccion del dispositivo esclavo Modbus RTU y puede seleccionarse de 1 a 247.

Los cédigos de funcién de la estacién maestra Modbus RTU se generan automaticamente en funcién de los comandos MODBUS insertados en la ranura y no se pueden modificar.

Direccién de inicio para las operaciones de datos del esclavo Modbus RTU. Direccién PLC sin registro, es decir, sin prefijo. Rango: 0-65535.

Indica el nimero de bobinas o registros que se leeran o escribirdn. Se genera automaticamente y no se puede modificar segtin el comando MODBUS insertado en la ranura.

Hay cuatro tipos de envio disponibles.

Desactivar:Esto indica que el comando no se ejecutara.

Desencadenante de la encuesta:Una vez habilitada la estacién maestra correspondiente a ModbusRTU, el mensaje se enviara secuencialmente de acuerdo con el nimero de ranura en orden ascendente.

entregar.

Gatillo ascendente:El mensaje se enviard una vez después de que el bit de control de disparo correspondiente al niimero de ranura cambie de 0 a 1. (Tomando la seccién anterior como ejemplo)

Las direcciones PLC QB2-QB9 son para enviar bits de control de activacion.

Disparador de nivel (transmisién de nivel):Después de que el indicador de transmision de control correspondiente al nimero de ranura cambie de 0 a 1: para los comandos de lectura, se enviara este mensaje.

Para los comandos de escritura, solo se envia un mensaje si los datos han cambiado; una vez que el indicador de envio de control correspondiente al nimero de ranura cambia de 1 a 0, independientemente de si se lee un mensaje o no...

Escribir un mensaje detendra la transmision. (Tomando como ejemplo la seccién anterior, las direcciones PLC QB2-QB9 son los bits de control de activacién de la transmision).
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Comandos esclavos Modbus RTU:

Cada comando esclavo Modbus RTU tiene un atributo.

Seleccione qué puerto (RS485A~D) utilizar para recibir o enviar comandos.

Cada comando esclavo Modbus RTU lleva como prefijo Entrada o Salida. La entrada indica que los datos se introducen en el PLC, lo que significa que la estacién maestra escribe datos en la estacion esclava.

La estacion esclava transfiere los datos al PLC, segtin el comando de escritura. La salida indica que los datos provienen del PLC, lo que significa que el PLC transfiere los datos a la estacion esclava y a la estacion maestra...

La estacion esclava lee los datos de la estacion esclava mediante el comando de tipo de lectura correspondiente. Mas especificamente, cada comando de la estacién esclava termina con una lista de cédigos de funcién compatibles.

PD: Una cosa a tener en cuenta aqui es que una vez que un puerto se configura como maestro o esclavo, ese puerto permanecera fijo como maestro o esclavo; no se puede cambiar.

Aveces es una e:

stacion secundaria, a veces es la estacion principal.

Los maestros y esclavos Modbus RTU admiten los siguientes ocho comandos de comunicacién MODBUS.

Cédigo de funcién

Funcién

Area de direccidn operativa (PLC sin registro)

DIRECCION)

Tipo de operacién

0O1H Leer el estado de salida de muiltiples bobinas OXXXX leer
02H Leer el estado de muiltiples bobinas de entrada TXXXX leer
O3H Lectura de mltiples registros guardados AXXXX leer
04H Leer el registro de entrada 3XXXX |eel’
05 H Forzar una sola bobina OXXXX Escribir
06H Preestablecer un Gnico registro de retencién AXXXX Escribir
OFH Bobina muiltiple forzada OXXXX Escribir
10 horas Multiples registros de retencién preestablecidos 4XXXX Escribir
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4.5.1 Ejemplo

Configure el dispositivo como estacién maestra para escribir una bobina de 16 bits.

Paso 1: Seleccione las bobinas maestras MBRTU Oxxxx (cédigo de funcién de la bobina maestra)

o mIMRE & EEE N RERE || %R

R E

EIE

B

Paso 2: Seleccione MBRTU M Write 016 bits Oxxxx (la estacién maestra escribe un cédigo de funcién de 16 bits).

o i RE & PEERE IV RERE || %R

dt [amxpnmbruus avoceuvert]y] gl B Y 5 BEER

v [ [T BT T RCE = RS v HR
~ amxpnmbriud 0 o ANDEPNMBRTUS A (o | (>
» PROFINET 0 ox1 amxpnmbrtud e -
put BEIE | <288
HEAD(Status Control Byte) 1 0 1 0.8 0.8 HEAD(5tatus Contr... E EE i (=

(] 2 2
S . » [l MBRTU Masster Coils Oxox
N " » [ MBRTU Master Discrete Inputs 1x0
- - » [ MBRTU Master Holding Registers 4x00

‘ - . » [l MBRTU Master Input Registers 3xooc

= o - » [ MBRTU Slave Coils Oxox

v = - » [ MBRTU Slave Discrete Inputs 1xox
o o » [ MBRTU Slave Holding Registers 4:000
= - MBRTU Slave Input Registers 3ot

LALIE
5 = il
0 12
) 13
[ 14
0 15
o s
<[l [>] [oow = ] i ]
|dEE [uBse oluE |
Ex ]

. R
~ amxpambrius
» PROFINET

HEAD(Status Control Byte)_1

coocoooocoocooc000600 60

Wi A ot A3 DEL] v |B®
o AMENMERTU4 AMDEPN... E==
o3 amxpnmbrtud. e mE =
1 0.8 0.8 HEAD(Status Contr... P
= Il wBRTU MRead 160 bits Oxox
2 Il MBRTU hRead 168 bits Oxocc
& Il wBRTU MRead 176 bits Oxox
5 [l MBRTU MRead 184 bits Oxoox
g [l vBRTU MRead 192 bits Oxocx
7 Il MBRTU MRead 200 bits Dxocx
3 Il wBRTU MRead 208 bits Oxox
2 Il MBRTU NMRead 216 bits Oxooc
1 [l WBRTU MRead 224 bits Oxoc
:; Il MBRTU M Read 232 bits Oxocc
[l WBRTU MRead 240 bits Oxoc
:j [l MERTU MRead 248 bits Oxoc
- Il MERTU MRead 256 bits Dwox

[<]

|SEE [uEe wluik |

e Rk

Paso 3: Configurar los pardmetros del médulo

Para obtener instrucciones de configuracion detalladas, consulte la explicacién anterior.

BiREH

[l B RTU M Virite 008 bits Oxooc
TWWERTU M Virite 024 bits Oxoe
Il BRTU M wirite 032 bits Oxooc
[l MERTU M Wirite 040 bits Oxocc
[l WBRTU N Wirite 048 bits oot
Il MBRTU MWiite 056 bits Oxox

Master Node Parameters

RS485 Port: | RS485 A

ModbusRTU Slave

Address(1.247): |1

Function Code: | 15

Start Address (0-65535): |0

Quantity of Write (9-16): |16

Transmission Type: | Poll trigger
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4.6 Configurar palabras de estado y palabras de control

La configuracién general del dispositivo muestra que la ranura 1 estd ocupada automéaticamente por el sistema (HEAD(Byte de control de estado)_1) y el campo de direccion I...
En la tabla, las direcciones de entrada PROFINET correspondientes IB1-9 se utilizan para la monitorizacién del estado de la comunicacién. El campo de direccién Q contiene la entrada PROFINET correspondiente...
Direcciones QB1-9, donde QB1 es la palabra de control de comunicacién de este médulo de conversién de bus y QB2-9 son los bits de control para enviar cada mensaje.

Monitoreo del estado de la comunicacion:

Actualmente, nuestro dispositivo PN-ModbusRTU no utiliza monitoreo del estado de comunicacién, por lo que los bytes QB1-QB9 estan reservados.

-Bits de control de comunicacién:

- - Byte 1 (Aplicable tanto a sitios principales como secundarios.):

Bit 0: si RS485A esta habilitado, 1 = habilitado, 0 = deshabilitado.

Bit 1: Si RS485B esta habilitado, 1 = habilitado, 0 = deshabilitado.

Bit 2: Si RS485C esta habilitado, 1 = habilitado, 0 = deshabilitado.

Bit 3: Si RS485D esta habilitado, 1 = habilitado, 0 = deshabilitado.
- Bytes 2 a 9Solo sitio principal):

Cada ranura corresponde a un bit del mensaje. La correspondencia se muestra en la tabla a continuacién.

Cuando el mensaje esta configurado para activarse en el flanco ascendente (consulte Configuraciéon del mensaje en la Seccién 4.6), el mensaje se habilita una vez cuando este bit cambiade 0 a 1.

enviar.
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Cuando el mensaje esté configurado para activacion por nivel (consulte Configuraciones de mensajes en la Seccién 4.5), configurar este bit en 1 habilita la transmisién de mensajes ciclicos, y configurarlo en 0 habilita la transmisién de mensajes continuos.

El mensaje dejara de enviarse en bucle.

- - 2do byte:
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Ranura 8 Ranura 7 Ranura 6 Ranura 5 Ranura 4 Ranura 3 Ranura 2 nulo
- 3er byte:
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Ranura 16 Ranura 15 Ranura 14 Ranura 13 Ranura 12 Ranura 11 Ranura 10 Ranura 9
- 4° byte:
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Ranura 24 Ranura 23 Ranura 22 Ranura 21 Ranura 20 Ranura 19 Ranura 18 Ranura 17
- 5° byte:
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Ranura 32 Ranura 31 Ranura 30 Ranura 29 Ranura 28 Ranura 27 Ranura 26 Ranura 25
- 6° byte:
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Ranura 40 Ranura 39 Ranura 38 Ranura 37 Ranura 36 Ranura 35 Ranura 34 Ranura 33
- 7° byte:
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Ranura 48 Ranura 47 Ranura 46 Ranura 45 Ranura 44 Ranura 43 Ranura 42 Ranura 41
- 8° byte:
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Ranura 56 Ranura 55 Ranura 54 Ranura 53 Ranura 52 Ranura 51 Ranura 50 Ranura 49
- 9° byte:
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Ranura 64 Ranura 63 Ranura 62 Ranura 61 Ranura 60 Ranura 59 Ranura 58 Ranura 57
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4.6.1 Ejemplo
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4.7 Uso de TIA Portal para modificar nombres de médulos y direcciones IP

-Abra el software TIA Portal y seleccione ingresar a la vista del proyecto.

HARAHHE
ik =& |
EEmE

P BRI
W

» BHILE
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5. Conecte y utilice el médulo mediante STEP 7-MicroWIN SMART

5.1 Preparaciones antes de la conexién
-Prepare el archivo XML requerido por el software TIA, como se muestra a continuacion:

= GSDML-V2.3-AMX-PN-MBRTU4-20240220.xm| 202472720 12:30 XML I
= Conecte la fuente de alimentacion 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 médulo a la interfaz Profinet del controlador PLC mediante un cable de red (dentro del mismo segmento de red).

5.2. PASO 7 - MicroWIN SMART: Agregar archivo GSDML

GSDML B8
Hir
AJFA"GSDML ‘ST " A PROFINET ZEE0MHES GSDML 37 -

SAM esmmL ¥t

GSDMLAZ 3-AME-PH-MERTL 4-20240220. 5ml | 2024-02-27 05:41:07 |IE'§'

SASM csmmL
|E:uﬁﬁW}iﬁ{&‘émw-msmsqssw-mm\zozqozzm W




- AMSAMOTION®
B XER R

5.3 Agregar dispositivos PROFINET al proyecto

-Seleccione el comando PROFINET en el menu Herramientas.

THE 1 - STEP 7-Micro/WIN SMART

G ELL =1
¢ g2 08 nc B [EEY e

T SR Y +__
AR

% Get/Put EHEHF PROFINET

L

EORNEE o o 8%
B ER JEIEES - ROFINET }Eﬁ

T

MAIN x| SERO |

Eﬂ Iﬁ@ £ IR

-Seleccione la funcién PLC como controlador PLC y configure la IP del controlador PLC correspondiente y otros pardmetros relevantes. Haga clic en Siguiente al finalizar.

e
{|53(CPU ST20_plc200smart) - P
AMX-PNMBRTU4V 1.0, 0-amx-pnmbrtu4.d
[ AMX-PNMBRTU4{D) (a1 S i T T PROFINET Fi% » PROFINET FRE S BT E ik 7M. AIFME—AL TR PLC e
[C] HEAD(Status Control Byte)(1)
PLCHE
EFPLCHIRE
W {zis
I BRRE
I PROFINET £ 124 F{ETHIE
LA RO #i5
& [EElP it fne EERdE: 1000 vI ms
1P it 192 .168 . 2 . 1 Behedig: | 10000 ms
FhES: 255 . 255 . 255 . O
FRNpE B0 .8 w0
=g plc200smart
==t T—% £k HUH
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En la columna derecha, en PROFINET-IO>E/S>AMSAMOTION>E/S Profinet, seleccione AMX-PNMBRTU4. Haga clic para seleccionarlo, mantenga pulsado el botén

izquierdo del ratén y arrastrelo a la tabla de la izquierda.

W
ETPE plc200smart
|52 (CPU 5T20_plc200smart) . . PLC 57-200 SMART
AMX-PNMBRTU4V 1.0.0-amx-pnmbrtu4.d ik 11392168.2.1
[E AMX-PHNMBRTU4(0)
[E] HEAD{Status Control Byte)(1)
7ok anm-primbriud. des] (A
- PROFINET-I0
- Gateway
El- AMSAMOTION
&
3 i 7 _PROFINET P 2iaiiiZsMIMia®RE -
SRRk E AN A"
"k
EES [ il i EEE I PizH I 1P Hh [
1 AMX-PNMBRTU4V1.0.0 amx-prmbriud.devi EE P
3
4
5
5
7
8
< >
gl |
& T—% R BUH
. N R

Haga doble clic en el campo de nombre del dispositivo e introduzca el nombre correspondiente. No puede haber el mismo nombre de dispositivo en el mismo proyecto. Configure también la direccién IP y manténgala en

el mismo segmento de red que el controlador PLC.
Nota: El nombre del dispositivo configurado aqui debe coincidir con el del dispositivo real. Si no esta seguro del nombre del dispositivo, puede configurarlo primero de forma arbitraria y luego cambiar el nombre del

modulo para que coincida. La direccién IP configurada aqui se utilizara para configurar la direccion IP de los médulos con el mismo nombre de dispositivo durante la configuracion. Nombre del dispositivo

Para obtener instrucciones de modificacién, consulte la Seccién 5.5, "PASO 7 - MicroWIN SMART: Modificacién del nombre del médulo y la direccién IP del médulo”.

=
plc200smar 83
1|28 (CPU ST20_plc200smart) - PLC 57-200 SMART
AMX-PNMBRTU4Y 1.0.0-amx-prmbr tud 192.168.2.1 - CPU SR20
[F] AMX-PNMBRTU(0) CPU SR30
HEAD(Status Control Byte)(1) CPU SR40
Ak CPU SR&0
arme-primbrtud A< PN sl
CPU ST30
CPU ST40
: CPU STE0
[=- PROFINET-IO
Bl Gateway
E1- AMSAMOTION
=) AMS Gateway
AMX-PNMERTU4V1.0.0
&i%ﬂ% . _PROFIRET g%éﬁiiﬂﬁmﬂiﬁﬁﬁo
Al g SES BT
wEE
L= I ] | i | p L [ p it |
1 AMX-PNMBRTU4Y 1.0.0 amx-pnmbrtu4 ArRiEE 192.168.0.1 }
3
4
5
5
7
3
< >
il HlEs:
=t F—t E |
< >

25
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5.4 Configuracién de mensajes Modbus (cédigos de funcién)

La vista general del dispositivo muestra un total de 64 ranuras. La primera, destinada a palabras de estado y de control, ya esta ocupada, por lo que quedan 63 ranuras disponibles para la configuracion.
Mensajes (comandos) MODBUS. Cada ranura permite insertar un mensaje (comando) de comunicacién MODBUS, lo que permite un total de 63 mensajes
(comandos) de comunicacién MODBUS.

Al hacer clic en el médulo en el directorio de hardware a la derecha, se muestran ocho carpetas de operacién de direcciones Modbus. Al hacer clic en cada carpeta, se puede seleccionar el médulo correspondiente.
Comando ModbusRTU.

Las primeras cuatro carpetas corresponden a los comandos maestros de Modbus RTU, y las Ultimas cuatro a los comandos esclavos de Modbus RTU. Simplemente haga doble clic

en un mensaje en el directorio de hardware para configurarlo en la cola de mensajes MODBUS segun el orden de las ranuras vacias.

Comandos de la estacion maestra Modbus RTU:

Cada comando maestro Modbus RTU tiene seis atributos:

Seleccione qué puerto (RS485A~D) utilizar para recibir o enviar comandos.

Esto indica la direccién del dispositivo esclavo Modbus RTU y puede seleccionarse de 1 a 247.

Los cédigos de funcién de la estacién maestra Modbus RTU se generan automaticamente en funcién de los comandos MODBUS insertados en la ranura y no se pueden modificar.

Direccién de inicio para las operaciones de datos del esclavo Modbus RTU. Direccién PLC sin registro, es decir, sin prefijo. Rango: 0-65535.

Indica el nimero de bobinas o registros que se leeradn o escribirdn. Se genera automaticamente y no se puede modificar segtin el comando MODBUS insertado en la ranura.

Hay cuatro tipos de envio disponibles.

Desactivar:Esto indica que el comando no se ejecutara.

Desencadenante de la encuesta:Una vez habilitada la estaciéon maestra correspondiente a ModbusRTU, el mensaje se enviara secuencialmente de acuerdo con el nimero de ranura en orden ascendente.

entregar.

Gatillo ascendente:El mensaje se enviard una vez después de que el bit de control de disparo correspondiente al niimero de ranura cambie de 0 a 1. (Tomando la seccién anterior como ejemplo)

Las direcciones PLC QB2-QB9 son para enviar bits de control de activaciéon.

Disparador de nivel (transmisién de nivel):Después de que el indicador de transmision de control correspondiente al nimero de ranura cambie de 0 a 1: para los comandos de lectura, se enviara este mensaje.

Para los comandos de escritura, solo se envia un mensaje si los datos han cambiado; una vez que el indicador de envio de control correspondiente al nimero de ranura cambia de 1 a 0, independientemente de si se lee un mensaje o no...

Escribir un mensaje detendra la transmision. (Tomando como ejemplo la seccién anterior, las direcciones PLC QB2-QB9 son los bits de control de activacién de la transmision).

26
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Comandos esclavos Modbus RTU:

Cada comando esclavo Modbus RTU tiene un atributo.

Seleccione qué puerto (RS485A~D) utilizar para recibir o enviar comandos.

Cada comando esclavo Modbus RTU lleva como prefijo Entrada o Salida. La entrada indica que los datos se introducen en el PLC, lo que significa que la estacién maestra escribe datos en la estacion esclava.

La estacion esclava transfiere los datos al PLC, segtin el comando de escritura. La salida indica que los datos provienen del PLC, lo que significa que el PLC transfiere los datos a la estacion esclava y a la estacion maestra...

La estacion esclava lee los datos de la estacion esclava mediante el comando de tipo de lectura correspondiente. Mas especificamente, cada comando de la estacién esclava termina con una lista de cédigos de funcién compatibles.

PD: Una cosa a tener en cuenta aqui es que una vez que un puerto se configura como maestro o esclavo, ese puerto permanecera fijo como maestro o esclavo; no se puede cambiar.

Aveces es una e:

stacion secundaria, a veces es la estacion principal.

Los maestros y esclavos Modbus RTU admiten los siguientes ocho comandos de comunicacién MODBUS.

Cédigo de funcién

Funcién

Area de direccidn operativa (PLC sin registro)

DIRECCION)

Tipo de operacién

0O1H Leer el estado de salida de muiltiples bobinas OXXXX leer
02H Leer el estado de muiltiples bobinas de entrada TXXXX leer
O3H Lectura de multiples registros guardados AXXXX leer
04H Leer el registro de entrada 3XXXX |eel’
05 H Forzar una sola bobina OXXXX Escribir
06H Preestablecer un Gnico registro de retencién AXXXX Escribir
OFH Bobina muiltiple forzada OXXXX Escribir
10 horas Multiples registros de retencién preestablecidos 4XXXX Escribir
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5.4.1 Ejemplo

Configure el dispositivo como estacién maestra para escribir una bobina de 16 bits.

Paso 1: Seleccione las bobinas maestras MBRTU Oxxxx (cédigo de funcién de la bobina maestra)

ETFo4

1}32(CPU ST20_plc200smart)
AMX-PNMBRTU4V1.0.0-amx-pnmbrtu4
[C AMX-PNMERTU40)

[0 HEAD(Status Control Byt=)(1)
RN

Bl T sk SO E R -

AMYP
B-E

NMBRTU4Y1.0.0

iR

-8R

S fRsRE FHRsRE G T PR~
[i] AMX-PNMBRTU4 i T o0
] FROFINET 0 32788(<1) BRTU Master Holding Registers 4000
|- Port 1 0327631 MBRTU Master Input Registers Fococ
1 HEAD (Status Contral Byte) 1 128 MERTU Slave Coils oot
= B MERTU Slave Discrete Inputs Lo
— = MBRTU Slave Holding Registers 4xxxx
MBRTU Slave Input Registers 3xo00c
L 4 tatus and Control
i 1RiR
I =
H
[ ]
9
10
[ ] 11
12
[] 13
14
15
[ 16
17
[ 18
19
.| 0 ¥
< >
ws | ) W
EEFATAE] (ms) 4.00 bl BRI Ed =
= | =% | | RUA

1/82(CPU 5T20_plc200smart)
AMX-PNMBRTU4Y 1.0,0-amx-prmbrtus
[E] AMX-PNMBRTL4(0)

[l HEAD(Status Control Byte)(1)
A

- +--MBRTU M Read 208 bits Oxxxx
B < E T BlkAR LS EEh. . MBRTU M Read 216 hits Do
MBRTU M Read 224 bits Oxxoo
A ~-MBRTU M Read 232 bits Qxxoo
MBRTU M Read 240 bits 0xxoo
g s hhiM B g +--MBRTU M Read 248 bits Oxxxx
[ HE PROFINET 0 32763[1) . MBRTU M Read 256 bits Dxxx
o= Fart 1 0 327631 ... i i
i HEAD[Status Control Byte] 1 128 MBRTU M Write 016 bits Dxxxx
|— i 7 ] Its UXNEX
3 - MBRTU M Write 032 bits 000
- MBRTU M Write 040 bits Oxxxx
g -+ MBRTU M Write 048 bits Oxooc
5 - MBRTU M Write 056 bits Oxxxx
E MBRTU M Write 064 bits Dxxxx
[ 7 - MBRTU M Write 072 bits Daooaoc
[ g - MBRTU M Write 080 bits Oxxxx
|— 3 - MBRTU M Write 088 bits Oxxxx
- MBRTU M Write 096 bits Oxxx
[ 10 MERTU M Write 104 bits 0o
|— 11 - MBRTU M Write 112 bits 0o
] 12 - MBRTU M Write 120 bits O
[ 1 e .. MBRT] | M Wffrite 178 hits Mvaer
| 14 iTES -
[ 15 [
B 16
[ | 17 |
W 18 HER:
[ ] 19 ModbscRTU Master Write 16 Cols
I 20 X
< >
mg | _
EE g E] (ms) 4.00 i HiR{RE |3 ~]
% T—% ET mE |




- AMSAMOTION®
]

¥ R #

Paso 3: Configure los pardmetros del médulo (consulte las secciones 4.4 y 4.5 para modificaciones especificas).

ETR34;

i|22(CPU ST20_plc200smart)
AMX-PNMBERTU4Y 1.0, 0-amx-pnmbrius
[E] AMX-PNMBRTU4(0)

[ HEAD(Status Control Byte)(1)

TR

BRGNS TR -

HEAD(Status Control Byte) |

FH—HodbusKTU4 Farameters

ES485—k NMode

RS485 Mode

ES485—A Naster Parameters

RS5485 Custom Bandrate

E5485 Baudrate

R3485 Data bit

5485 Farity

RS485 Stop bit

RE485 Max retry number

Response Timeout

Delay Betwaen Polls

BS485—A Slare Parameters

E5485 Custom Baudrate

Dizable vl

‘0
[sonbes =]
[abt =]
i =]

‘3

i |

5%

(CPU 5T20_plc200smart)
MX-PNMBRTUV 1.0,0-amx-pnmbriu.devl
] AMX-PHMBRTU(D)

[l HEAD({Status Control Byte){1)

[l MBRTU M Write 016 bits Oxxxx(2)
=R

T

BAIEE ATAER e S Tl

MBRTU M Write 016 bits Oxxxx |

5| mE |

TES [

B e |

GSIML F513

C: A sershPublichDocuments\Siemens\STEP 7-MicrowIN SMARTNGSDML
WESDMLAY2 3-AMH-PN-MBR TU-20230925 4ml

Haster HNode Farameters

VART Fort

R5485 '!

ModbusRTU Slave Address(l.,247) |

Function Code

Start hddress (0-65535) |

0

Ouantity of Write (8-16)

Transmizsion Type

16~
Poll trigaer vI

45|

mE |
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Paso 4: Verifique la direccién correspondiente al dispositivo y luego haga clic en Generar.

PROFINET BE

ETfogéR | plc200smart
|32 (CPU ST20_plc200smart)
AMY-PHNMBRTUV 1. 0.0-amx-pnmbrtu.dev 192168.0.70
[0 AMX-PNMBRTU(0)
[ HEAD(Status Contral Byte)(1)
MEBRTU M Write 016 bits O 2
@ f i Giooo2) arrw-prmbitu, dev] [AMxF
T‘:Hz
Tt 2%
1 1] ams-prmbrtu... | Abx-PNMBRTU 01
1 1] ams-prmbrtu... | PROFINET 0_32768
1 1] am-pnmotd... | Fart 1 U_3E76S - -
1 ] ams-prmbrtu.. - HEAD(Status Control | 1.1 Hih 128 1%
1 ] ams-prmbrtu.. | HEAD(Status Control . | 1.1 Hidh 128 13%
1 0 ams-prmbrtu... | MBRTU M wiite 016... | 2.1 Hit 137 123
|
I
€
& £ i
< >
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5.5 Configurar palabras de estado y palabras de control

La configuracion general del dispositivo muestra que la ranura 4 estd ocupada automéaticamente por el sistema (HEAD(Byte de control de estado)_1) y el campo de direccién I..

En el campo de direccién Q, la direcciéon de entrada PROFINET correspondiente IB128-136 es el bit de monitorizaciéon del estado de comunicacion.

Direccién de entrada QB128-136, donde QB128 es la palabra de control de comunicacién para este médulo de conversién de bus y QB129-136 son las direcciones de transmisién para cada mensaje.

Los bits de control. (Ver 4.6 para mas detalles)

5.5.1 Ejemplo

Stz =2
75+ PROFINET

First_Scan_On
I AV|
I N ENO A
TN OUTI@B128

AT
Clock_1s MOV_Ww
I N
— | EN ENO A
656354 IN QUTFQwW137

EHE
3] PROFINET

3
L RATHIE
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5.6. Utilice STEP 7-MicroWIN SMART para modificar el nombre del médulo y la direccion IP.

usarPaso 7 microEstablecer el nombre del médulo yPropiedad intelectualAl dirigirse a,inteligente 200La configuracién del programa se actualizaréd automaticamente durante el inicio.Propiedad intelectual

La direccién se distribuye al médulo con el nombre del sitio correspondiente, por lo que solo necesita modificar el nombre del sitio.

-AbiertoStep7 Micro/WIN SmartAbra el software y seleccione "Buscar" en la barra de herramientas.PROFINETequipo.

IS 1 - STEP 7-Micro/WIN SMART

=] e
IEFHSHER _ PID MART
)fi%ﬁlﬁﬁ IRFREES

2
=2
=
a
=
1= X
a ] TR AL B S R AR o 45T PHETAT A
é [FrwinCAT-Intel PCT Ethernet Adapter (Gigabit). TCPIP.Auto. 1 _~| I EAILEDIEINE, LUBE MEEaE -
= [Z] PrOFINET EE MAC 1
1 fES —A PURERT
I 4y
FRHAD
FriAER

SRR (30, ASCIFST 572
30 portn(i=0..9) Fik RAILL

: sz —
ol =R
L iBATBRE
BUH ‘
|
|
- Haga clic en "Buscar dispositivos" y seleccione el médulo cuyo nombre de estacién desea modificar. Si hay varios médulos, puede hacer clic en el indicador parpadeante.

La luz indicadora del médulo parpadeara en rojo.

B EL TR R L R TR S A - T ARSI R
|Intel{R) Gigabit CT Desktop Adapter TCPIP. 1 ~| EREERIEDIFEE . CEENEEANSE -
E{:] PROFIMET &5 MAC Hi

oy e | 00:FF:FF:FF:FF:0A FERETRET |

B 192.168.0. 1 {amx-pnmbriu) J
1P i)t

|92 .168. 0 . 1

PR

| 355355 955 a

FhiAbeds
|92 .168. 0 . 1

ShaEFR (b7 . ASCIIS=Sg'a-z'. 079 A0 e Akl .
# ‘port-n(n=0..9) Fig, a3 EHE )

Iamx -primbriu LhRE |

EHEE I

HI:H




- AMSAMOTION®
B XER R

Haga clic en "Editar" para modificar el nombre del sitio. Después de modificarlo, haga clic en "Configuracién" para descargarlo.

B =HEPROFINETEE (SEHAD)

BiEE0 1T R R L B RIS B RE T - T RS R
|intel(R) Gigabit CT Desktop Adapter. TCPIP. 1 ~| FRERILEDEEMT, LEENEEANLE -

| ] PROFINET i35 MAC it

EI--@ AMY-PNMERTU |00:FF:FR:FR:FFi0A FIETT I

----- £ 192.168.0.1 (@amx-pnmbrtu)

IP it
|92 .1828. 0 . 1

FHED
| 255 .255 .55 . ©

Fhihdx
|92 18800 . 1

ShEFR (37 . ASCIIZEST 8™z 029, N#1 e Fajklns =
1 ‘port-nn=0..9) Fig. FAILL " F0 - EH- )

Iamx—pnmbrm 1111 1=E
S ERER:  amx-pnmbriuiiill

HeE |

HIiH
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VI. Informacién de alarmas sobre dispositivos de puerta de enlace PN-Modbus RTU

Cuando se produce un error en la pasarela PN2-MB-M04, el mecanismo de alarma de Profinet envia informacién especifica del error al PLC. Simultdneamente, el indicador ERR de la
pasarela parpadea tres veces seguidas, al igual que el indicador luminoso del PLC. Cuando el error desaparece, se elimina la informacién de alarma correspondiente. Esta informacion
puede consultarse a través del ordenador host del PLC.

El mensaje de error especifico se explica a continuacion:

Caédigo de diversion ilegal [Esclavo]Esto indica que el cédigo de funcién enviado por la estacién maestra ModbusRTU no es compatible o no es valido.

Direccién de datos ilegal [esclavo]Esto indica que la direccién de datos solicitada por el maestro Modbus RTU excede el rango admitido por el dispositivo esclavo Modbus RTU.

Por ejemplo, si la estacién esclava solo admite la lectura de dos bytes de datos de la direccién 0y la direccién 1, pero la estacién maestra envia datos del dispositivo a partir de la direccién 2,
se producira un error.

Valor de datos ilegal [esclavo]Esto indica que el valor de datos solicitado por la estacién maestra ModbusRTU no es vélido o no cumple con los requisitos del dispositivo.

Fallo de esclavo o maestro [esclavo]Una falla del dispositivo indica que el dispositivo no puede realizar la operacién solicitada.

Reconocer [Esclavo]La confirmacién indica que el dispositivo ha recibido la solicitud y la estd procesando.

Esclavo o Maestro Ocupado [Esclavo]Si el dispositivo estd ocupado, significa que esté realizando otras operaciones y no puede procesar la solicitud de inmediato.

Error de comprobacion de paridad de memoria [esclavo]Un error de paridad de memoria indica que ocurrié un error de paridad de memoria durante la comunicacion.

Error de ruta de enlace [esclavo]Esto indica una ruta de puerta de enlace incorrecta. Error de puerta de enlace de destino [esclavo]Esto indica un error en la puerta de

enlace de destino.

Error de comprobacién de CRC [esclavo]Esto indica que los datos enviados desde la estacién maestra ModbusRTU no pasaron la verificacién CRC. Error

de longitud de trama [esclavo]Esto indica que la longitud del marco de datos enviado por la estacién maestra ModbusRTU es incorrecta.

Error de bobina o nimero de registro [esclavo]Esto indica que la cantidad de bobinas o registros enviados por la estacién maestra ModbusRTU ha excedido el valor maximo. Cédigo de funcién no compatible
[esclavo]Esto indica que la estacién esclava Modbus RTU no admite actualmente los cédigos de funcién enviados por la estacién maestra. Por ejemplo, si la estacién esclava solo tiene los cédigos de funcion 1
y 2, pero la estacién maestra envia el cédigo de funcién 3, se informara este error.

Error desconocido [esclavo]Esto indica que ocurrié un error desconocido en la estacién esclava Modbus RTU.

Error de longitud de fotograma [Master]Esto indica que la longitud de los datos enviados por el esclavo Modbus RTU es menor a 4 bytes o que la longitud real recibida es menor que la
longitud requerida.

Error de comprobacién de CRC [Maestro]Esto indica que los datos enviados desde la estacién esclava Modbus RTU no pasaron la verificacion CRC. Tiempo de espera de

recepcion [Maestro]Esto indica que la estacion maestra ModbusRTU ha agotado el tiempo de recepcién de datos.

Error de direccion esclava [Maestro]Esto indica que la direccién del esclavo en los datos recibidos por la estacién maestra ModbusRTU es incorrecta.

[Esclavo] indica que el error fue reportado por el esclavo Modbus RTU al maestro Modbus RTU.

[Maestro] indica que el error fue emitido por el propio maestro Modbus RTU.
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Cédigos de error correspondientes a algunos mensajes de error (los cédigos de error devueltos por la estacién esclava Modbus RTU).

mensaje de error Cédigo de error

Cédigo de diversion ilegal [Esclavo] 0X01
Direccién de datos ilegal [esclavo] 0x02
Valor de datos ilegal [esclavo] 0x03

Fallo de esclavo o maestro [esclavo] 0x04
Reconocer [Esclavo] 0x05

Esclavo o Maestro Ocupado [Esclavo] 0x06
Error de comprobacién de paridad de memoria [esclavo] 0X08
Error de ruta de enlace [esclavo] Ox0A

Error de puerta de enlace de destino [esclavo] OXOB

Lo anterior es el error estandar de Modbus; lo siguiente es un error personalizado.

Error de comprobacién de CRC [esclavo] 0x80

Error de longitud de trama [esclavo] 0x82

Error de bobina o nimero de registro [esclavo] 0X84
Cédigo de funcién no compatible [esclavo] 0x85
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