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1. Descripcién general del producto

1.1 Introduccion del producto

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

1.2Caracteristicas y funciones

- Conversion de protocolos Profinet y Modbus; Modbus admite ModbusRTU y ModbusTCP.

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

- Utiliza comunicacién Modbus estandar y se puede configurar como esclavo ModbusTCP, maestro ModbusTCP o ModbusRTU.

Estacién maestra o estacién esclava Modbus RTU.

- Cuando actiia como maestro ModbusTCP (cliente ModbusTCP), puede conectarse a hasta 7 esclavos ModbusTCP (servidores ModbusTCP).

- Cuando acttia como esclavo Modbus TCP (servidor Modbus TCP), puede aceptar un maximo de 5 maestros Modbus TCP (clientes Modbus TCP) simultdneamente.

Solicitudes de conexién e interaccion de datos (de cliente).

- El puerto de comunicacién Modbus RTU se puede seleccionar para utilizar RS422 o RS485.

- Admite cédigos de funcién de uso comun, especificamente los cédigos de funcién 1, 2, 3, 4, 5,6, 15y 16.

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

El circuito de alimentacién adopta un disefio de proteccién de conexién inversa.

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

1.3 Escenarios de aplicacion

El médulo PN2-MB-RT 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 informacion LED, instrumentos de me

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

2.1 Parametros del producto

Parametros del puerto de red

Tipo de interfaz

RJ45

Protocolo de comunicacién

Profinet

Ciclo minimo de comunicacion

Tms

Ancho de banda de comunicacién

100 Mbps

Parametros Modbus TCP

Tipo de interfaz

RJ45

Protocolo de comunicacion

Modbus TCP

Ciclo minimo de comunicacién

10 ms

Ancho de banda de comunicacién

100 Mbps

Pardmetros de Modbus RTU

Tipo de interfaz

RS422 o RS485

velocidad en baudios

2400~4,6875 Mbps

Formato de comunicacién

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

Distancia de transmisién

A una velocidad en baudios de 2400, el alcance de comunicacién en serie es de 1200 metros, sujeto a las condiciones reales.

otro

Meétodo 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
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2.3 Descripcién del modelo
PN2 -MEGABYTE -RT
Protocolo de comunicacién PROFINET Protocolo de comunicacién Modbus RTU/TCP
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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 alimentacion 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

AT+

RS422 Transmitiendo extremo positivo

Dos marcadores

El nimero 1 es para actualizar, el nimero 2 es para realizar copias de seguridad.

2.5 Descripcion de la luz indicadora

Funcién

Estado del LED

Después del encendido, la luz LED esta en su estado inicial.

EI LED SYS parpadea cada 50 ms.

Error de verificacion, verifique si el chip de cifrado de hardware esta funcionando correctame

a menudo

nte.

Todas las luces encendidas durante 200 ms, apagadas durante 200 ms, encendidas durante 200 ms, apagadas durante 2000 ms

La comunicacion periédica de datos es normal

EI LED SYS parpadea cada 1000ms.

No entré en el proceso periédico 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

Estado de inicializacién del modo de actualizacién

La luz SYS esta siempre encendida.
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Otras luces parpadean 50ms

SYS siempre activo
Transferencia de archivo completada, actualizacién 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 ejecucién 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.
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III. Funciones del producto

3.1 Descripcion general de las funciones del PN2-MB-RT

Al utilizar la funcién maestra Modbus en este médulo, cada comando se sondea en un periodo determinado (configurable) y las llamadas a la funcién de escritura no pueden ser menores que el intervalo de sondeo.

El tiempo del ciclo debe ser el doble del valor normal; de lo contrario, puede darse una situacién en la que los datos de la funcién de escritura no se actualicen para un cuadro..

Al utilizar la funcién esclava ModbusTCP, aunque puede responder a solicitudes de 5 estaciones maestras simultdneamente, se deben considerar las capacidades de procesamiento concurrente del microcontrolador.

Debido a la cantidad limitada de recursos, la frecuencia de sondeo de cada estacién maestra no puede ser demasiado rapida. Una frecuencia de sondeo demasiado rapida impediré que las estaciones esclavas respondan a las solicitudes de la estacion maestra de manera oportuna, lo que |

El sitio web reporté un error.

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.

Ademis, se proporciona un software dedicado para modificar rapidamente direcciones IP y otra informacion; consulte el documento "Herramienta de actualizacién de firmware y modificacién de IP de Aimox PN" para obtener més detalles.

Manual de usuario.doc

3.3 Funcionalidad de actualizacién

Antes de encender el mddulo, apague el botén de actualizacion (interruptor DIP) hasta que se iluminen las luces RUN, ERR, RS422 y RS485 en el médulo PN2-MB-RT.

Cuando todos los LED TCP parpadean rapidamente, el médulo entra en modo de actualizacion. Para obtener instrucciones detalladas sobre el modo de actualizacion, consulte el manual del usuario de actualizacion del firmware.
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IV. Conexidn y uso de este médulo mediante TIA Portal

En esta seccion se describe el proceso de conexién de TIA Portal a PN2-MB-RT 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:

GSDML-VZ2.3-PN2-MEB-RT-20240501.xm| 2024/5/1 15:40 XML =35 1495 KB

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 la vista Proyecto y haga clic en Opciones > Administrar archivos de descripcién general del sitio (GSD) (D).
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En la ruta de origen, seleccione la carpeta donde guardd los archivos GSDML preparados. Al finalizar, haga clic en "Seleccionar carpeta" y TIA Portal escaneara la carpeta autométicamente.

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.

IEMP A GSD

IERETE - | E:UR B HrisE R PN-MEIPM2-ME-RT\202 4050 1 |

SABIERAE

Calpzas; L ] L3
[=IlcspmLvz 3-PN2 MB-RT20240501 xml V2.3 mig BinErit

[<] I |

Bles: ' =T I HIiE

Haga clic en "Cerrar" tras la instalacion. El archivo GSDML se ha instalado correctamente.

4.3 Agregar dispositivos PROFINET al proyecto

Cree o abra un nuevo proyecto. Si se trata de un proyecto nuevo, primero agregue el dispositivo controlador y luego el médulo de E/S correspondiente en la interfaz de configuracion del dispositivo, como se muestra en la siguiente

figura:
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- Seleccione el dispositivo recién agregado en la vista del dispositivo, haga doble clic en el médulo en la imagen y luego modifique la pestafia de direccién Ethernet en la configuracién General para cambiar la direccién IP y...
El nombre del dispositivo debe coincidir con el nombre del médulo. También puede configurar la direccién IP directamente en el dispositivo. Nota: Si no configura directamente la
direccién IP dentro del dispositivo, la direccién IP y el nombre del dispositivo deben coincidir con los del dispositivo. Si no esta seguro de la direccién IP y el nombre del dispositivo,
puede configurarlos inicialmente de forma arbitraria y luego modificar la direcciéon IP y el nombre del médulo para que coincidan.

Consulte la Seccién 4.5, "Modificacién del nombre del médulo y la direccién IP del médulo en TIA Portal", para obtener la direccién IP del médulo y el nombre del dispositivo.
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4.4 Configuracion de parametros de comunicacién Modbus

Nuestra puerta de enlace PN2-MB-RT admite tanto maestros Modbus TCP como esclavos Modbus TCP, asi como maestros y esclavos Modbus RTU.

La configuracién especifica de un esclavo Modbus RTU est4 determinada por la configuracién de Profinet.

- Seleccione PN2-MB-RT en la interfaz de vista de topologia y haga doble clic para ingresar a la interfaz de operacion de vista del dispositivo.

En el &rea de descripcién general del dispositivo, el sistema ofrece 64 ranuras, de las cuales la primera corresponde a la palabra de estado predeterminada del dispositivo y a la ranura de la
palabra de control del dispositivo HEAD (Byte de control de estado)_1. El PLC puede leer el estado de ejecucién de la puerta de enlace Modbus mediante la palabra de estado y
operarla mediante la palabra de control.

- Seleccione la primera ranura, luego seleccione Propiedades para configurar los parametros de PN-Modbus.
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i H #EmE & X X Die: DMGER JEEes S esE b WP % || [Greess # PORTAL
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i EEZERRE [ eaEs | =l
7 0. FLE e BT v |BR i
B ey = pzmbr o o BEES it it
il )_PROFINET ol 9X) Elaue  mmsnl=s =
&R ; I T T K i (£ S
» [ PLC1[CPUT5111 BN = — » migk 1
L ks T o e T — g
b I ERAmEE = 5 : » [ AR
» 5 ZeuE — & =
» @ BRESIHE - Qs
» g Atanie =T
s - | o 7
» [ ERAGER o s
» (4 iEstelEn
» li st < D oo G e 1 C—
» [ S ERUSBHE | [uEe oluse | L
[ [oz=E | sl | x& | ]
~ & I
e wRem
5 Eaﬁﬁ PN2-MB-RT_Para
o iﬂ;ﬁ ModbusRTU Mode
ModbusRTU Mode: [Disable =
ModbusRTU Port: | RS485 I~
ModbusRTU Master Parameters
NodbusRTU Custom Baudrate: [0 |
ModbusRTU Baudrate : | 9600 bps. =
ModbusRTU Data bit: | 8 bit |52
ModbusRTU Parity: | None Parity I~
ModbusRTU Stop bit: |1 bic =l
VodbusRTUMexretrynumber: 3 |
NodbusRTU Response Timeout: | 100ms |
Modbus RTU
Polls: |50ms 52l
ModbusRTU Slave Parameters
iy VodbuskTU Custom Baudrate: [0 |
NodbusRTU Baudrate 9500 bps |
ModbusRTU Dats bit: | 8 bit I
ModbusRTU Pariy: | Hone Parity ElE B

Parametros de comunicacion del médulo PN-Modbus:

Modo ModbusRTU

Deshabilitar: Indica que Modbus RTU esta
deshabilitado. Como maestro: Indica que Modbus RTU esta
configurado como estacién maestra.

Como esclavo: esto establece el Modbus RTU como una estacion esclava.

RS485: Esto indica que Modbus RTU utiliza un
RS422: puerto RS485 o un puerto RS422.

Parametros maestros de Modbus RTU
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Al configurar ModbusRTU como estacién maestra, la velocidad en baudios personalizada es 0 por defecto. Un valor de 0 indica que la velocidad en baudios personalizada no es efectiva. En este caso, la opcién "Velocidad

en baudios de ModbusRTU" que aparece a continuacién si lo serd. La velocidad en baudios personalizada se puede configurar entre 1200 y 4687500.

Al configurar ModbusRTU como estacién maestra, la velocidad en baudios estandar se establece en 0.

La velocidad especifica solo tendra efecto. El valor predeterminado es 9600 bps.

Configura los bits de datos cuando se utiliza ModbusRTU como estacién maestra; las opciones son 8y 7 bits. El valor predeterminado es 8 bits.

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

Verificacion. El valor predeterminado es sin verificacion.

Cuando se utiliza Modbus RTU como estacién maestra, los bits de parada de datos se pueden configurar en 1 bit de parada, 2 bits de parada, 0,5 bits de parada o 1,5 bits de parada.

Bit de parada. Valor predeterminado: 1 bit.

Establezca la cantidad de reintentos de error cuando ModbusRTU es la estacion maestra: 0-255, donde 0 significa que no hay retransmision, 255 significa retransmisién ilimitada y 1-254 significa retransmisién segun la cantidad de intentos.

Cuando ModbusRTU actia como estacién maestra, el médulo envia un mensaje Modbus y espera la respuesta del dispositivo Modbus. Si el dispositivo Modbus esta configurado...
Si no se recibe respuesta dentro del tiempo de espera establecido, el médulo deja de esperar y contintia enviando el siguiente mensaje MODBUS o lo reenvia. El rango de

seleccién es de 10 ms a 1000 ms o espera indefinida (Seguir esperando...).

Cuando la RTU Modbus actia como maestra, el médulo de conversién de bus retrasa el envio de su propio mensaje maestro MODBUS tras recibir una respuesta correcta del esclavo
MODBUS. Si el dispositivo esclavo MODBUS responde con lentitud al mensaje maestro y el médulo de conversién de bus envia el mensaje MODBUS con demasiada rapidez, se producird un fallo
de comunicacién. El intervalo entre mensajes puede aumentarse segln corresponda. El rango es de 10 ms a 1000 ms, o bien, se puede seleccionar sin retardo.

El valor predeterminado es 50 ms.

Parametros del esclavo Modbus RTU

Al configurar una velocidad en baudios personalizada para ModbusRTU como esclavo, el valor predeterminado es 0, lo que significa que no es efectiva. En este caso, la opcién "Velocidad en baudios

de ModbusRTU" que aparece a continuacion sf lo es, y la velocidad en baudios personalizada se puede configurar entre 1200 y 4687500.

Al configurar Modbus RTU como la velocidad en baudios estandar para un esclavo, esta velocidad en baudios estandar se establece en 0 cuando la velocidad en baudios personalizada de Modbus RTU es 0.

La velocidad especifica solo tendra efecto. El valor predeterminado es 9600 bps.

Configura los bits de datos de ModbusRTU cuando se utiliza como esclavo; las opciones incluyen 8 y 7 bits. El valor predeterminado es 8 bits.

Configure la verificaciéon de datos cuando se utiliza ModbusRTU como esclavo. Puede elegir entre Sin paridad, Paridad impar o Paridad par. El valor

predeterminado es Sin paridad.
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Configure los bits de parada de datos cuando se utiliza Modbus RTU como esclavo. Puede elegir entre 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 de parada.

Configura el retardo antes de responder a un comando de sondeo recibido de la estaciéon maestra cuando Modbus RTU acttia como esclavo. El valor puede estar entre 0y 65535.

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

Establece la direccién de la estacion cuando se utiliza ModbusRTU como esclavo. El valor puede ser de 1 a 247, con un valor predeterminado de 1.

Modo Modbus TCP

Deshabilitar: Indica que ModbusTCP esta deshabilitado. Como maestro: Indica que
ModbusTCP esta configurado como estacién maestra. Como esclavo: Indica que

ModbusTCP esta configurado como estacién esclava.

Parametros maestros ModbusTCP

Modo IP de la estacién maestra ModbusTCP: 1. Puede elegir IP dindmica, lo que significa que el puerto de red ModbusTCP debe estar conectado al enrutador con anticipacién con un
cable de red y usar DHCP para obtener automaticamente la direccién IP, la mascara de subred, la direccién de puerta de enlace y la direccién del servidor DNS del enrutador.
En otras palabras, en el Modo IP, no es necesario completar la IP estatica, la mascara de subred, la IP del enrutador y la IP del servidor DNS. 2. También puede

elegir IP estética, en cuyo caso debe completar manualmente las cuatro opciones: IP estatica, mascara de subred, IP del enrutador y la IP del servidor DNS.

En el modo IP estatico, la direccién IP propia de la estacién maestra ModbusTCP.

En el modo IP estatico, la mascara de subred del maestro ModbusTCP normalmente es 255.255.255.0.

En el modo IP estético, la estacion maestra ModbusTCP utiliza su propia direccién IP de enrutador.

En el modo IP estatico, la direccién IP del servidor DNS propio de la estacién maestra ModbusTCP.

Aqui hay una explicacién: la direccion IP propia de ModbusTCP se puede obtener leyendo los bytes 2, 3, 4y 5 del estado de ejecucién de Modbus (el primer byte esta
reservado y no se utiliza).

Establezca el nimero de reintentos para errores, 0-255, donde 0 significa que no hay reenvio, 255 significa reenvios ilimitados y 1-254 significa reenvio segin el nimero de intentos.

Después de que el maestro ModbusTCP envia un mensaje ModbusTCP, espera una respuesta del dispositivo ModbusTCP. Si el dispositivo ModbusTCP...

Si alin no hay respuesta dentro del tiempo de espera establecido, el maestro ModbusTCP dejara de esperar y retransmitird o continuara enviando el siguiente

mensaje ModbusTCP.
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Elija un rango de 10ms-1000ms o espere indefinidamente una respuesta (Seguir esperando...).

Tras recibir un mensaje de respuesta correcto del esclavo ModbusTCP, el maestro ModbusTCP retrasa el envio del siguiente mensaje. Este retraso es
significativo si el esclavo ModbusTCP responde con lentitud al mensaje del maestro o si el maestro envia mensajes ModbusTCP con demasiada rapidez.
Esto podria provocar fallos de comunicaciéon. Puede aumentar el intervalo de envio de mensajes seguin corresponda. Elija
un rango de 10 ms a 1000 ms o sin retardo. El valor predeterminado es 10 ms.

Dado que un maestro ModbusTCP puede conectarse a 7 esclavos ModbusTCP simultdneamente, a continuacién se presentan 7 conjuntos de parametros de esclavos,

correspondientes al esclavo ModbusTCP 1y al esclavo ModbusTCP 7, respectivamente. A continuacion, se explica inicamente el esclavo ModbusTCP 1.

Esta es la direccién de la estacién del dispositivo esclavo ModbusTCP al que desea acceder; puede ingresar un valor de 1 a 247.

La direccién IP del dispositivo esclavo ModbusTCP debe estar en el mismo segmento de red que el maestro ModbusTCP.

Parametros del esclavo ModbusTCP

Modo IP esclavo ModbusTCP: 1. Puede elegir IP dindmica. En este caso, el puerto de red ModbusTCP correspondiente debe estar conectado previamente al router
mediante un cable de red. DHCP obtendra automaticamente la direccion IP, la mascara de subred, la direccién de la puerta de enlace y la direccién del servidor DNS del router.
Es decir, no es necesario rellenar los campos IP estética, mascara de subred, IP del router e IP del servidor DNS del modo IP. 2. Como alternativa, puede elegir...
1P estatica significa una direccién IP estética. En este caso, debe completar manualmente las cuatro opciones: IP estética, mascara de subred, IP del enrutador e IP del

servidor DNS.

En el modo IP estético, la direccién IP propia de la estaciéon esclava ModbusTCP.

En el modo de IP estética, la mascara de subred de un esclavo Modbus TCP suele ser 255.255.255.0.

En el modo IP estético, la estacién esclava ModbusTCP utiliza su propia direccién IP de enrutador.

En el modo IP estético, la direccién IP del servidor DNS propio de la estacién esclava ModbusTCP.

Aqui hay una explicacién: la direccién IP propia de ModbusTCP se puede obtener leyendo los bytes 2, 3, 4y 5 del estado de ejecucién de Modbus.

(El primer byte esta reservado y no se utiliza).

Esto establece la direccién de la estacién del dispositivo esclavo ModbusTCP; se pueden ingresar valores de 1 a 247.

Configure ModbusTCP como estacién esclava para que responda tras recibir un comando de sondeo de la estacién maestra. (Opcional)

0~65535, la unidad es ms.



AMSAMOTION®
Y ER

4.5 Configurar la palabra de estado y la palabra de control de Modbus

La configuracion general del dispositivo muestra que la ranura 1 estad ocupada automaticamente por el sistema (HEAD(Byte de control de estado)_1), donde la direccién I..
En la primera columna, las direcciones de entrada PROFINET correspondientes (IB1-IB9, modificables) son las palabras de monitorizacién del estado de la comunicacién. En la columna de direccién Q,
las direcciones de salida PROFINET correspondientes (QB1-QB9, modificables): QB1 es la palabra de control de comunicacién para el dispositivo de pasarela Modbus y QB2-QB9 son las palabras de
control para el envio de cada mensaje.

Palabras de monitoreo del estado de comunicacién Modbus:

Byte 1: Reservado y no utilizado
Byte 2: El primer byte de la direccién IP del maestro Modbus TCP (por ejemplo, si la direccién IP del maestro es 192.168.0.100, entonces este byte

representa 192).

Byte 3: El segundo byte de la direccién IP del maestro Modbus TCP (por ejemplo, si la direccién IP del maestro es 192.168.0.100, entonces este
byte representa 168).

4.° byte: el tercer byte de la direccién IP del maestro Modbus TCP (por ejemplo, si la direccién IP del maestro es 192.168.0.100, este byte
representa 0).

Byte 5: El cuarto byte de la direccién IP del maestro Modbus TCP (por ejemplo, si la direccién IP del maestro es 192.168.0.100, entonces este byte
representa 100).

Los demas bytes estan reservados.

Palabras de control Modbus:

Primer byte QB1:

Bit 0: Bit de habilitacién para el maestro ModbusTCP 1y el esclavo ModbusTCP (1 = habilitado, 0 = deshabilitado). Bit 1: Bit

de habilitaciéon para el maestro ModbusTCP 2 (1 = habilitado, 0 = deshabilitado).

Bit 2: bit de habilitaciéon del maestro ModbusTCP 3, 1 = habilitado, 0 = deshabilitado. Bit 3:

bit de habilitacién del maestro ModbusTCP 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 Modbus RTU maestro y esclavo, 1 = habilitado, 0 = deshabilitado. En condiciones

normales de uso, simplemente escriba 255 (ocho unos) en el byte 1.

Bytes 2 a 9:

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

Cuando el mensaje esta configurado para activacién por flanco ascendente (consulte Configuracion de mensajes en la Seccion 4.6), al cambiar este bit de 0 a 1, se habilita la transmisién dnica del mensaje. Cuando el mensaje esta

configurado para modo de activacion por nivel (consulte Configuracion de mensajes en la Seccion 4.6), al establecer este bit en 1, se habilitan los codigos de funcién de escritura solo cuando...

El mensaje se envia solo cuando cambian los datos; para los cédigos de funcién de lectura, se envia directamente. Si se establece en 0, el mensaje deja de enviarse.
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- - 2do byte:
Bit7 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 Bit4 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 Bit4 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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Dar la sefial de habilitacién del dispositivo Modbus(No se puede utilizar sin una sefial de habilitacion)
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4.6 Configurar 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 configuracién.
Mensajes (comandos) MODBUS. Cada ranura permite insertar un mensaje (comando) de comunicacién MODBUS, lo que permite un total de 63 mensajes
(comandos) de comunicacion MODBUS.

Al hacer clic en un médulo en el directorio de hardware a la derecha, se muestran ocho carpetas de operacion de direcciones Modbus. Las cuatro primeras estan dedicadas a la estacion maestra Modbus y las cuatro ultimas...

Cada carpeta es solo para esclavos Modbus. Al hacer clic en cada carpeta, podra seleccionar el comando Modbus correspondiente.

Al hacer doble clic en el comando Modbus en el directorio de hardware con el botén izquierdo del mouse, se configuraréan los mensajes en la cola de mensajes MODBUS de acuerdo con el orden de las ranuras en blanco.

Cada comando maestro Modbus tiene 5 atributos.

— Puerto maestro Modbus: Modbus RTU opcional o Modbus TCP Slave1 ~ Modbus TCP Slave7, que representa la corriente...
El nodo de comando Modbus emitird comandos desde ese puerto.

— Direccién de esclavo ModbusRTU (1..247): esto solo tiene efecto cuando se selecciona ModbusRTU arriba, lo que indica la direccién de esclavo ModbusRTU.
DIRECCION.

— Cédigo de funcién: el cédigo de funcién de la estacién maestra Modbus, generado automaticamente segtin el comando MODBUS insertado en la ranura, y no se puede cambiar.
cambiar.

— Direccién de inicio (0-65535): la direccién de inicio para las operaciones de datos esclavos Modbus, que van de 0 a 65535.

— Cantidad de escritura (o cantidad de lectura, cantidad de registro): se refiere al registro o bobina utilizada para leer y escribir.
La cantidad.

— Tipo de transmisién: proporciona 4 tipos de transmisién. deshabilitar (comando deshabilitado):

indica que el comando no se envia, es decir, el comando esta deshabilitado.

Disparador de sondeo: Tras establecer el bit correspondiente en la palabra de control, el mensaje se enviara secuencialmente segtin el nimero de ranura en orden ascendente. En este modo de envio,
los comandos de lectura/escritura se ejecutaran independientemente de si los datos han cambiado durante un comando de escritura. Este es el modo predeterminado.

Disparo de nivel: Tras el cambio de 0 a 1 del indicador de transmisién de control correspondiente al nimero de ranura: Para comandos de lectura, se enviaré este mensaje. Para comandos de escritura, solo se ejecutara si
los datos han cambiado. Tras el cambio de 1 a 0 del indicador de transmisién de control correspondiente al nimero de ranura, se enviara el mensaje, independientemente de si se trata de un comando de lectura o escritura.
El envio se detendré independientemente de i esta escribiendo un mensaje de texto o un informe de noticias.

Disparador ascendente: este mensaje se envia una vez después de que el bit de control de disparo correspondiente al nimero de ranura cambia de 0 a 1. En este modo de envio, los comandos de

lectura y escritura solo se ejecutardn una vez después de que se detecte el flanco ascendente del bit de control de disparo de la ranura correspondiente.

20
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La estacién maestra Modbus admite los siguientes ocho comandos de comunicacién Modbus.

Area de direccidn operativa (PLC sin registro)
cédigo de funcién Funcién Tipo de operacién
DIRECCION)
01 H Leer el estado de salida de muiltiples bobinas OXXXX |ee r
OZH Leer el estado de muiltiples bobinas de entrada 1XXXX |ee|’
03 H Lectura de multiples registros guardados 4XXXX |ee r
04H Leer el registro de entrada 3XXXX leer
05H Forzar una sola bobina OXXXX Escribir
06 H Preestablecer un tnico registro de retencién AXXXX Escribir
0 F H Bobina multiple forzada OXXXX Escribir
10 horas Miltiples registros de retencién preestablecidos AXXXX Escribir

Cada comando de mensaje de una estacién esclava Modbus requiere que solo se configure un parametro.

— Puerto esclavo Modbus:

Modbus RTU indica que los datos se intercambian a través de RS485 o RS422.

ModbusTCP indica que los datos se intercambian a través de la interfaz de red.

Es necesario explicar las cuatro carpetas esclavas en el médulo de directorio de hardware.

Las cuatro carpetas esclavas contienen los cédigos de funcién de mensaje esclavo Modbus correspondientes, cada cédigo de funcién de mensaje tiene como prefijo Salida o Entrada.
La salida se refiere al PLC; es decir, el PLC envia datos a la puerta de enlace PN-Modbus a través de Profinet, y la estacién maestra Modbus lee estos datos.
Estos datos, Entrada, son relativos al PLC. El maestro Modbus envia datos al esclavo Modbus TCP, y este se comunica...
Los datos se envian al PLC via Profinet. Es decir, |a salida representa un cédigo de funcién de lectura y la entrada, un cédigo de funcién de escritura. Y cada...
El cédigo de funcién del mensaje va seguido del nimero de cédigo de funcién especifico que representa. Por ejemplo, Salida 01 Palabras 3xxx; el cédigo de funcién 4 indica...
Leer un registro de entrada.

Un punto importante a tener en cuenta es que es mejor evitar tener mensajes con el mismo cédigo de funcién en estas 63 ranuras. Si los cédigos de funcién son iguales, se considera un duplicado.

Si hay cédigos de funcién duplicados, algunos cédigos de funcién no se ejecutaran.
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Elija entre un sitio principal o un sitio secundario segun sus necesidades y luego agregue los cédigos de funcién requeridos.
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V. Conexion y uso del médulo 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:

[T ] GSDMLYZ.3-PNZME-RT 20240501 aml | 2024-05-1410:22:38 FE

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 alimentacion 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 B

Hir
BIFE"GSDML ‘B "5 #) PROFINET ZZ4E0MES: GSDML 37 4 -

SAM esImL ¥t
B = s | RTE
1 [ I¥ | GEDMLY2 3-PNZ-ME-RT-20240501 sl | 2024.05-14 10:22:38 &

SAHM csImL
- |E:‘I,IﬁE\H}iﬁ{i‘éﬁ?N-MB\DNZ-MB-RT‘\ZDZ%EUﬂ. s | 57 | -
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5.3 Agregar dispositivos PROFINET al proyecto

- Seleccione el comando PROFINET en el menud Herramientas.

g @'\ 4 - 08 1- STEP 7-Micro/WIN SMART

L

EORNEE o o 8%
Eﬁlﬁ_ﬁ %ﬁﬁ%ﬁ%v PROFINET }Eﬁ

HEIHE TH PD PWM EST Getp

ut EHEET PROFINET

SBRO. |

MAIN INT_O

Eﬂ Iﬁ@ (IR

Seleccione la funcién PLC como controlador PLC y configure la IP correspondiente y otros pardmetros relevantes. Haga clic en Siguiente al finalizar.
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- En la barra lateral derecha, en PROFINET-IO>E/S>AMSAMOTION>Profinet E/S, seleccione PN2-MB-RT haciendo clic para seleccionarlo, luego mantenga presionado el botén izquierdo del

mouse y arrastrelo a la tabla de la izquierda.
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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 direccion 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”.
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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 configuracién.
Mensajes (comandos) MODBUS. Cada ranura permite insertar un mensaje (comando) de comunicacién MODBUS, lo que permite un total de 63 mensajes
(comandos) de comunicacion MODBUS.

Al hacer clic en un médulo en el directorio de hardware a la derecha, se muestran ocho carpetas de operacion de direcciones Modbus. Las cuatro primeras estan dedicadas a la estacion maestra Modbus y las cuatro ultimas...

Cada carpeta es solo para esclavos Modbus. Al hacer clic en cada carpeta, podra seleccionar el comando Modbus correspondiente.

Al hacer doble clic en el comando Modbus en el directorio de hardware con el botén izquierdo del mouse, se configuraréan los mensajes en la cola de mensajes MODBUS de acuerdo con el orden de las ranuras en blanco.

Cada comando maestro Modbus tiene 5 atributos.

— Puerto maestro Modbus: Modbus RTU opcional o Modbus TCP Slave1 ~ Modbus TCP Slave7, que representa la corriente...
El nodo de comando Modbus emitird comandos desde ese puerto.

— Direccién de esclavo ModbusRTU (1..247): esto solo tiene efecto cuando se selecciona ModbusRTU arriba, lo que indica la direccién de esclavo ModbusRTU.
DIRECCION.

— Cédigo de funcién: el cédigo de funcién de la estacién maestra Modbus, generado automaticamente segtin el comando MODBUS insertado en la ranura, y no se puede cambiar.
cambiar.

— Direccién de inicio (0-65535): la direccién de inicio para las operaciones de datos esclavos Modbus, que van de 0 a 65535.

— Cantidad de escritura (o cantidad de lectura, cantidad de registro): se refiere al registro o bobina utilizada para leer y escribir.
La cantidad.

— Tipo de transmisién: proporciona 4 tipos de transmisién. deshabilitar (comando deshabilitado):

indica que el comando no se envia, es decir, el comando esta deshabilitado.

Disparador de sondeo: Tras establecer el bit correspondiente en la palabra de control, el mensaje se enviara secuencialmente segtin el nimero de ranura en orden ascendente. En este modo de envio,
los comandos de lectura/escritura se ejecutaran independientemente de si los datos han cambiado durante un comando de escritura. Este es el modo predeterminado.

Disparo de nivel: Tras el cambio de 0 a 1 del indicador de transmisién de control correspondiente al nimero de ranura: Para comandos de lectura, se enviaré este mensaje. Para comandos de escritura, solo se ejecutara si
los datos han cambiado. Tras el cambio de 1 a 0 del indicador de transmisién de control correspondiente al nimero de ranura, se enviara el mensaje, independientemente de si se trata de un comando de lectura o escritura.
El envio se detendré independientemente de i esta escribiendo un mensaje de texto o un informe de noticias.

Disparador ascendente: este mensaje se envia una vez después de que el bit de control de disparo correspondiente al nimero de ranura cambia de 0 a 1. En este modo de envio, los comandos de

lectura y escritura solo se ejecutardn una vez después de que se detecte el flanco ascendente del bit de control de disparo de la ranura correspondiente.
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La estacién maestra Modbus admite los siguientes ocho comandos de comunicacién Modbus.

Area de direccidn operativa (PLC sin registro)
cédigo de funcién Funcién Tipo de operacién
DIRECCION)
01 H Leer el estado de salida de muiltiples bobinas OXXXX |ee r
OZH Leer el estado de muiltiples bobinas de entrada 1XXXX |ee|’
03 H Lectura de multiples registros guardados 4XXXX |ee r
04H Leer el registro de entrada 3XXXX leer
05H Forzar una sola bobina OXXXX Escribir
06 H Preestablecer un tnico registro de retencién AXXXX Escribir
0 F H Bobina multiple forzada OXXXX Escribir
10 horas Miltiples registros de retencién preestablecidos AXXXX Escribir

Cada comando de mensaje de una estacién esclava Modbus requiere que solo se configure un parametro.

— Puerto esclavo Modbus:

Modbus RTU indica que los datos se intercambian a través de RS485 o RS422.

ModbusTCP indica que los datos se intercambian a través de la interfaz de red.

Es necesario explicar las cuatro carpetas esclavas en el médulo de directorio de hardware.

Las cuatro carpetas esclavas contienen los cédigos de funcién de mensaje esclavo Modbus correspondientes, cada cédigo de funcién de mensaje tiene como prefijo Salida o Entrada.
La salida se refiere al PLC; es decir, el PLC envia datos a la puerta de enlace PN-Modbus a través de Profinet, y la estacién maestra Modbus lee estos datos.
Estos datos, Entrada, son relativos al PLC. El maestro Modbus envia datos al esclavo Modbus TCP, y este se comunica...
Los datos se envian al PLC via Profinet. Es decir, |a salida representa un cédigo de funcién de lectura y la entrada, un cédigo de funcién de escritura. Y cada...
El cédigo de funcién del mensaje va seguido del nimero de cédigo de funcién especifico que representa. Por ejemplo, Salida 01 Palabras 3xxx; el cédigo de funcién 4 indica...
Leer un registro de entrada.

Un punto importante a tener en cuenta es que es mejor evitar tener mensajes con el mismo cédigo de funcién en estas 63 ranuras. Si los cédigos de funcién son iguales, se considera un duplicado.

Si hay cédigos de funcién duplicados, algunos cédigos de funcién no se ejecutaran.
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Elija entre un sitio principal o un sitio secundario seguin sus necesidades y luego agregue los cédigos de funcién requeridos.

PROFINET S

i OFINETFA& PHZ-MB-RTV1.0.0
| {=$1E8(cPU ST20_plc200smart) B 3T Bl RS EEMER = E45R
[0 PN2-MB-RTVL.0.0-pn2-mb-rt.devl - PN2-MB-RT
—~ [0 PN2-MB-RT(D) SR iz
[0 HEAD(Status Control Byte)(1) 1 PNZME-RT 0 [+ MODBUS Master Coils Oxoooc
-[F =R MODBUS Master Discrete Inputs oo
EHDENET i ) [+ MODBUS Master Holding Registers 4oooc
= H Port1 032763041 ... MODEUS Master Input Registers 3xxox
i r 1 HEAD (Status Control Byte] 1 128 MODBLS Slave Coils Do
r 2 MODBUS Slave Discrete Inputs 1xxxx
E r 3 MODEBLUS Slave Holding Registers dxuxx
5 [#- MODBUS Slave Input Registers 3xxxx
[ Status and Control
L] 5 i
- i 3
i T 7
F [
= )
i 10
H 11
k: N 12
i r 13
14
- r 15
T 16
i 17
3 r 18
13
o an
<
EERdiE (ms) 4.00 = FERE 3 %
5 | T# £ | L
< >

28




- AMSAMOTION®
] X B

5.5 Configuracién de parametros de comunicacién Modbus

Nuestra puerta de enlace PN2-MB-RT admite tanto maestros Modbus TCP como esclavos Modbus TCP, y también admite...

Las estaciones maestras y esclavas ModbusRTU estan determinadas por la configuracién Profinet.

-Seleccione AMX-MBTCP en la interfaz de vista de topologia y haga doble clic para ingresar a la interfaz de operacién de vista del dispositivo,

-En el drea de descripcion general del dispositivo, el sistema ofrece 64 ranuras, de las cuales la primera corresponde a la palabra de estado predeterminada del dispositivoy a la
ranura de la palabra de control del dispositivo HEAD (Byte de control de estado) 1. El PLC puede leer el estado operativo de la puerta de enlace Modbus mediante la palabra de
estado y operarla mediante la palabra de control.

- Seleccione la primera ranura, luego seleccione Propiedades para configurar los pardmetros de PN-Modbus.(Ver 4.4 para mas detalles)

o B
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5.6 Configurar la palabra de estado y la palabra de control de Modbus

La configuracion general del dispositivo muestra que la ranura 1 estad ocupada automaticamente por el sistema (HEAD(Byte de control de estado)_1), donde la direccién I..
En la primera columna, las direcciones de entrada PROFINET correspondientes (B128-18136, modificables) corresponden a las palabras de monitorizacion del estado de la comunicacién. En la columna de direccion Q las direcciones de salida
PROFINET correspondientes (QB128-QB136, modificables) corresponden a las palabras de control de comunicacién del dispositivo de pasarela Modbus. QB128 corresponde a la palabra de control de comunicacién del dispositivo de pasarela
Modbus, y QB129-QB136 corresponden a las palabras de control para el envio de cada mensaje.

Palabras de monitoreo del estado de comunicacién Modbus:

Byte 1: Reservado y no utilizado
Byte 2: El primer byte de la direccién IP del maestro Modbus TCP (por ejemplo, si la direccién IP del maestro es 192.168.0.100, entonces este byte

representa 192).
Byte 3: Direccién IP de la estacién maestra Modbus TCP. Byte 2 (p. €j., la direccién IP de la estacién maestra es 192.168.0.100).

Entonces este byte representa 168).

Byte 4: Direccion IP del maestro Modbus TCP. Byte 3 (p. €j., si la direccién IP del maestro es 192.168.0.100, este byte...)
La seccién representa 0).

Byte 5: Direccién IP del maestro Modbus TCP. Byte 4 (p. €j., si la direccién IP del maestro es 192.168.0.100, entonces este byte...)
La seccién representa 100).

Los demas bytes estan reservados.

Palabras de control Modbus:

Primer byte QB128:

Bit 0: Bit de habilitacién para el maestro ModbusTCP 1y el esclavo ModbusTCP (1 = habilitado, 0 = deshabilitado). Bit 1: Bit

de habilitaciéon para el maestro ModbusTCP 2 (1 = habilitado, 0 = deshabilitado).

Bit 2: Bit de habilitacién del maestro ModbusTCP 3, 1 = Habilitado, 0 = Deshabilitado.

Bit 3: Bit de habilitacién del maestro ModbusTCP 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 Modbus RTU maestro y esclavo, 1 = habilitado, 0 = deshabilitado. En condiciones

normales de uso, simplemente escriba 255 (ocho unos) en el byte 1.

Bytes 2 a 9:

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

Cuando el mensaje esta configurado para disparo por flanco ascendente (consulte Configuracion de mensajes en la Seccion 4.6), al cambiar este bit de 0 a 1, se habilita la transmision Unica del mensaje. Cuando

el mensaje esta configurado para disparo por nivel (consulte Configuracién de mensajes en la Seccion 4.6), al establecer este bit a 1, los codigos de funcion de escritura solo se transmiten cuando cambian los
datos, mientras que los cédigos de funcién de lectura se transmiten directamente; al establecerlo a 0, se detiene la transmision del mensaje.

PD: Debido a las limitaciones del hardware, al utilizar el puerto de red Modbus TCP, no lo conecte directamente a otros hosts Modbus mediante un cable de red.

Para una estacion o estacion esclava, se requiere un conmutador intermedio.
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VI. Informacion de alarma sobre el dispositivo de puerta de enlace PN2-MB-RT

Cuando se produce un error en la pasarela PN2-MB-RT, esta envia informacién especifica al PLC mediante el mecanismo de alarma Profinet. Simultdneamente, la pasarela...

La luz ERR parpadeara tres veces seguidas, y el indicador luminoso del PLC también parpadeara. Cuando el error desaparezca, se borrar4 la informacién de la alarma correspondiente. Esto se puede lograr mediante...

Utilice la computadora host correspondiente para ver la informacion de error especifica del PLC.

El mensaje de error especifico se explica a continuacion:

Codigo de diversion ilegal [Esclavo]Esto indica que el cédigo de funcién enviado por el maestro Modbus no es compatible o no es vélido.

Direccion de datos ilegal [esclavo]Esto indica que la direccién de datos solicitada por la estacién maestra Modbus excede el rango admitido por el dispositivo esclavo Modbus. Por
ejemplo, si la estacién esclava solo admite la lectura de dos bytes de datos de las direcciones 0y 1, pero la estacién maestra envia datos del dispositivo a partir de la direccién 2, se producird
un error.

Valor de datos ilegal [esclavo]Esto indica que el valor de datos solicitado por el maestro Modbus 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 esta procesando.

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

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

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 un error de verificacién CRC en los datos enviados por la estacién maestra ModbusRTU.

Error de ID de protocolo [esclavo]Esto indica que el ID de protocolo enviado por el maestro ModbusTCP es incorrecto. Error de

longitud de trama [esclavo]Esto indica que la longitud del marco de datos enviado por el maestro Modbus es incorrecta. Error de

identificador de unidad [esclavo]Esto indica que el identificador de celda enviado por el maestro ModbusTCP es incorrecto.

Error de bobina o nimero de registro [esclavo]Esto indica que el nimero de bobinas o registros enviados por el maestro Modbus excede el valor maximo. Cédigo de funcién no compatible [esclavo]

Esto indica que la estacién esclava Modbus no admite actualmente los cédigos de funcién enviados por la estacién maestra. Por ejemplo, si la estacion esclava solo tiene los cédigos de funcién 1y 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.

Error de identificador de unidad [Maestro]Esto indica que el identificador de celda enviado por el esclavo ModbusTCP es incorrecto. Error de

longitud de fotograma [Master]Esto indica que la longitud del marco de datos enviado por el esclavo Modbus es incorrecta.

Error de ID de protocolo [Maestro]Esto indica que el ID de protocolo enviado por el esclavo ModbusTCP es incorrecto. Error

de ID de transferencia [Maestro]Esto indica que el ID de transaccién enviado por el esclavo ModbusTCP es incorrecto.

Error de comprobacién de CRC [Maestro]  Esto indica un error de verificacion CRC en los datos enviados por el esclavo Modbus RTU. Tiempo de espera

de SIReceive [Maestro]Esto indica que la estacién maestra Modbus agoté el tiempo de recepcién de datos.

Error de conexion del socket [Master]Esto indica que la conexién Modbus TCP del maestro al esclavo de destino falld. Las posibles causas incluyen un cable de red roto o una conexién defectuosa.

El sitio web esté fuera de linea o la direccin IP correspondiente se ingreso incorrectamente.

Error de envio de socket [Maestro]Esto indica que el maestro ModbusTCP no pudo enviar datos al esclavo. Las posibles causas incluyen un cable de red roto o un problema con el esclavo.
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El usuario esta desconectado o la direccion IP fue ingresada incorrectamente.

Error de lectura de socket [Maestro]Esto indica que la estacion maestra ModbusTCP no pudo recibir datos de la estacién esclava, posiblemente debido a un cable de red roto o a que la estacién esclava se desconecté.

Error del servicio DHCPEsto indica que la estacion maestra o esclava ModbusTCP no pudo obtener una direccion IP dinamicamente del enrutador.

[Esclavo] indica que este error fue informado por el esclavo Modbus al maestro Modbus.

[Master] indica que el error fue emitido por la propia estacién maestra Modbus.

Cédigos de error correspondientes a algunos mensajes de error (los cédigos de error devueltos por la estacién esclava Modbus).

mensaje de error Cédigo de error
Cédigo de diversion ilegal [Esclavo] 0x01
Direccion 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 [esclavol 0x08
Error de ruta de enlace [esclavo] Ox0A
Error de puerta de enlace de destino [esclavo] 0x0B

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

Error de comprobacién de CRC [esclavo] 0x80

Error de ID de protocolo [esclavo] 0x81

Error de longitud de trama [esclavo] 0x82
Error de identificador de unidad [esclavo] 0x83
Error de bobina o nimero de registro [esclavo] 0x84
Cédigo de funcién no compatible [esclavo] 0x85
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