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MODBUS RTU HABERLESME UYGULAMA NOTU

Bu uygulama notu Modbus RTU’yu destekleyen PLC ile Unidrive M, SI-Applications ailesi),
Dokiimanda Modbus RTU protokol ayarlar1 standart olarak 1 Start Bit, 8 Data Bit, 2 Stop Bit ve NO
Parity olarak secilmistir.

Unidrive M 701, M600 serisi lizerindeki haberlesme portuyla haberlesmektedir.

Unidrive M200 ve M400 serisi ise lizerine Al-485 adaptor takilarak haberlesme kurulabilir.
A-Baglanti Semalari:

1)Unidrive M600, M701 :

Haberlesme portu baglantilari:

Fin Function

120€ Termination resistor

R TX

Isolated OV

+24V (100mA)

Isolated OV

TX enable

R20 T

R TXO (if termination resistors are required, link to pin 1)
Isolated 0V
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RJ-45 portlarinda (2 telli) Pin 2(Data +) ve Pin 7(Data -) yeterli olacaktir.
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Haberlesme portu baglantilan:

Pin Function
1 12040 Termination resistor
2 R TX

3 Isolated OV

4 +24% (100mA)

5 Isolated OV
&

7

8

TX enable

R0 T

R\ TX (if termination resistors are required, link to pin 1)
Shell Isolated OV

RJ-45 portlarinda (2 telli) Pin 2(Data +) ve Pin 7(Data -) yeterli olacaktir.

Klemens baglantilar:

Terminal Function Description
1 ov SC OV connection for EIA-R5485 port
2 TRX ElIA-RS485 Receive line (negative). Incoming.
3 R ElIA-RS485 Receive line (positive). Incoming.
4 X ElIA-RS485 Transmit line (negative). Outgoing.
5 TX EIA-RS485 Transmit line (positive). Outgoing.

Klemens baglantilarinda 2 ve 4 numarali klemens(Data-) kisa devre yapilmalidir.
Klemens baglantilarinda 3 ve 5 numarali klemens(Data+) kisa devre yapilmalidir.
Klemens baglantilarinda 1 numara 0V baglantisidir.
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3)SI-APP:

2 telli baglant1 yapilabilecegi gibi 4 telli baglant1 da miimkiindiir. Onemli olan eger mesafeler uzaklasir ve
yiiksek hizda haberlesme yapilamak istenirse agm basma ve sonuna veri yansimalarini engellemek i¢in
120 Ohm 0.25W’lik direngler takilir. Diisiik haberlesme hizlarimda agin dolasabilecegi maksimum
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mesafe 1200 metredir. Hiz arttikga maksimum mesafe de diisecektir.

Terminal Function |Description
1 0V SC 0V connection for EIA-RS485 port
2 IRX EIA-RS485 Receive line (negative). Incoming.
3 RX EIA-RS485 Receive line (positive). Incoming.
4 ITX EIA-RS485 Transmit line (nhegative). Outgoing.
£ TX EIA-RS485 Transmit line (positive). Outgoing.

4 Telli Baglanti:
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ITx

T=

Rx

Rx

Slave - Slave =
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1205 0.25W

termination resistors
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2 Telli Baglanti:

Slave Slave
ShbApplications Module Cormmander SE

o | e | Re | Mx | T TeRxA

1 2 3 4 3

— _ ™S

e ﬁ : - . : '
Te } 2 - » o
Rx 1200 025w

termination resistor
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B-Parametre Ayarlari:
1)Unidrive M200, 400, 600 ve 701 :

Baglantilar yapildiktan sonra siirliciiniin haberlesme parametre ayarlarmin yapilmasma sira gelir.
Unidrive M200, 400, 600 ve 701 icin bu parametreler asagidaki gibidir:

Tablo 1
Parametre Deger Aciklama
#11.23 Ornek olarak 2 Seri Adresi
Modbus RTU Protokol Ayarlar1
#11.24 1 8 Databit, 2 Stopbit, no parity,
1 Start bt
#11.25 19200 Baud Rate

Unidrive M 700 ya da M701 siirliciisiiniin opsiyon slotuna takilan SI-APP modulii de RS485 Modbus
RTU haberlesmesini destekler. SI-APP’nin haberlesme ayarlari ise:
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2)SI-APP :

Tablo 2
Parametre Deger Aciklama
#17.05 Ornek olarak 2 Seri Adresi (0-255 arasi)
#17.06 15 Modbus RTU Protokol Ayarlar1
#17.07 6 Baud Rate

17.07 parametresinin detay1 asagidaki tabloda anlatilmustir.

Tablo 3
Aciklama
300bps
600bps
1200bps
2400bps
4800bps
9600bps
19200bps
38400bps
57600bps
115200bps
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17.06 parametresi Modbus RTU Protokol ayarlarmi gostermektedir.

Tablo 4
Deger Aciklama
1 4 Tel CT-ANSI Slave
5 2 Tel CT-ANSI Slave
13 4 Tel Modbus RTU Slave 1 Start Bit, 8 Data Bit, 2 Stop Bit, NO Parity
43 4 Tel Modbus RTU Slave 1 Start Bit, 8 Data Bit, 1 Stop Bit, EVEN Parity
73 4 Tel Modbus RTU Slave 1 Start Bit, 8 Data Bit, 1 Stop Bit, ODD Parity
14 4 Tel ASCII Slave 1 Start Bit, 7 Data Bit, 2 Stop Bit, NO Parity
44 4 Tel ASCII Slave 1 Start Bit, 7 Data Bit, 1 Stop Bit, EVEN Parity
74 4 Tel ASCII Slave 1 Start Bit, 7 Data Bit, 1 Stop Bit, ODD Parity
15 2 Tel Modbus RTU Slave 1 Start Bit, 8 Data Bit, 2 Stop Bit, NO Parity
45 2 Tel Modbus RTU Slave 1 Start Bit, 8 Data Bit, 1 Stop Bit, EVEN Parity
75 2 Tel Modbus RTU Slave 1 Start Bit, 8 Data Bit, 1 Stop Bit, ODD Parity
16 2 Tel ASCII Slave 1 Start Bit, 7 Data Bit, 2 Stop Bit, NO Parity
46 2 Tel ASCII Slave 1 Start Bit, 7 Data Bit, 1 Stop Bit, EVEN Parity
76 2 Tel ASCII Slave 1 Start Bit, 7 Data Bit, 1 Stop Bit, ODD Parity
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17 4 Tel Modbus RTU Master 1 Start Bit, 8 Data Bit, 2 Stop Bit, NO Parity

47 4 Tel Modbus RTU Master 1 Start Bit, 8 Data Bit, 1 Stop Bit, EVEN Parity

77 4 Tel Modbus RTU Master 1 Start Bit, 8 Data Bit, 1 Stop Bit, ODD Parity

18 4 Tel ASCII Master 1 Start Bit, 7 Data Bit, 2 Stop Bit, NO Parity

48 4 Tel ASCII Master 1 Start Bit, 7 Data Bit, 1 Stop Bit, EVEN Parity

78 4 Tel ASCII Master 1 Start Bit, 7 Data Bit, 1 Stop Bit, ODD Parity

19 2 Tel Modbus RTU Master 1 Start Bit, 8 Data Bit, 2 Stop Bit, NO Parity

49 2 Tel Modbus RTU Master 1 Start Bit, 8 Data Bit, 1 Stop Bit, EVEN Parity

79 2 Tel Modbus RTU Master 1 Start Bit, 8 Data Bit, 1 Stop Bit, ODD Parity

20 2 Tel ASCII Master 1 Start Bit, 7 Data Bit, 2 Stop Bit, NO Parity

50 2 Tel ASCII Master 1 Start Bit, 7 Data Bit, 1 Stop Bit, EVEN Parity

80 2 Tel ASCII Master 1 Start Bit, 7 Data Bit, 1 Stop Bit, ODD Parity

Bu ayarlar1 yaptiktan sonra #6.43 parametresini 1 yaparak siirliciiniin uzaktan kontrol ¢alismasi agilmig
olur. Ayrica #0.05 parametresi de Pr’ye alinarak Preset hizlar ile ¢alistirilmaya hazir hale gelir. Hangi
Preset hiz ayar1 kullanilacaksa #1.15 parametresi o deger getirilir. Preset 1 i¢in #1.15 parametresi 1
yapilir.

Modbus RTU ile siiriiciiye deger yazip siiriiciiden deger okumak i¢in PLC’deki yazmaglar su sekilde
yazilmalidir:

#MM.PP parametresi = 40000 + 100xMM + PP

Ornek olarak #1.21 parametresine hiz referans1 yazmak i¢in parametreyi PLC yazmacma 40121 olarak
yazmak gerekir. #5.05 parametresinden siiriici DC Bara gerilimini okumak i¢in ise 40505 yazmak
yeterlidir. Ancak #0.0 parametresine ulasilamaz.

Siirticliyii uzaktan kontrol etmek icin #6.43 parametresini etkinlestirmistik. #6.42 control word
parametresi ile de motoru kumanda edebiliriz. Control Word’iin bit bit agiklamas1 asagidaki tablodadir:

Tablo 5

BOS KEYPAD | pEsET | TRIP BOS BOS JOGREV | REMOTE
WDOG
NOT FWD RUN

AUTO |8 RUN Py RUN REV | JOG FWD | {0 ENABLE

Motoru ileri yonde ¢evirmek i¢in BIT 7, BIT 5 ve BIT 0’m 1 olmas1 gerekmektedir. Bu deger ikilik say1
diizeninde 10100001, onluk say1 diizeninde ise 161 olarak yazilir.
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Ters yonde c¢evirmek i¢in ayrica BIT 4’{in de tetiklenmesi gerekmektedir. PLC’deki 40642 yazmacma
islememiz gereken deger ikilik say1 diizeninde 10110001, onluk say1 diizeninde ise 177 dir.

Motoru durdurmak icin BIT 5 ve BIT 4’iin 0’a ¢ekilmesi sarttir. Say1 diizenlerindeki karsiliklar1 129 ve
10000001 dur.

Siirtictideki bazi parametreler (#1.21, #2.01, #4.08, #4.02 vs.) tek veya ¢ift ondalik hanelere sahiptirler.
Bu yiizden siiriiciiye referans yazacagimiz zaman tek ondalik haneye sahip olanlar1 10, ¢ift ondahk
hanelere sahip olanlara ise 100 ile carpip gondermek gereklidir. Okumak igin ise benzer sekilde 10’a
veya 100°e bolmek sarttir.

Preset 2 Hiz referansma yazmak igin #1.15=2 yapar ve PLC’de 40122 yazmacina 15000 yazariz. Siirlicii
bu degeri 1500.0 olarak algilar ve kapali ¢evrimde motoru dondiirtir.

Siirticliniin #10.40 parametresinden de siiriicliniin durumunu gosteren STATUS WORD’u okunur. Bu
yazmaca PLC’de 41040 yazarak ulasilir. Bu yazmacin bit bit agiklamasi asagida belirtilmistir:

Tablo 6
BOS Mains Direction | Direction | Brake Brake Reoen Current
Loss Running Set Alarm Active & Limit
Load Above Set | At Set Below Set | Running Zero Drive Drive
Reached Speed Speed Speed At Speed | Speed Active Healthy




