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MODBUS Communication with CODESYS

CODESYS General configuration

In order to communication with NLii motor using MODBUS RTU interface please add to your codesy
project these devices:

=[] Modbus_coM_Port (Modbus COM Port)

= Lﬁ Modbus_Master COM_Port (Modbus Master, COM Port)
ﬁ Slave_Modbus_porta_COM (Slave Modbus, porta COM)

Please use the right baudare speed (do not forget to configure the NLi motor with the NILAB starter
with the baurate of 115200.

"] Modbus_cOM_Port x

PCI-Bus Oggetti IEC Porta seriale, configurazione

Porta COM 1 S
Generale

Velocita in baud 115200 -~
SerialPort Configurazione .

Parita PARI e
Stato Bit di dati 8

Bit distop 1

Informazione

Then specify the timeout and the time bewteen telegrams.

[ Modous_coM_Port V[ Modbus_Master_COM_Port x
Generale Modbus RTU/ASCIT ==
e MODEUS
ModbusGenericSerialMaster Maodalits ditrasmissione O RU (") ASCII
mapping IO -
2rs 5
ModbusGenericSerialMaster O ggetti Timeout di risposta [ms] s
B Tempo tra telegrammi [ms] 1
Stato

@ Riavvio automatico della comunicazione

Informazione

Then configure the slave channels, here an example:
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/[ Modbus_COM_Port

[l Modbus_ Master_COM_Port

' [{) slave_Modbus_porta COM x |

Generale ‘ Nome Tipe di accesso Trigger Offset di LETTURA  Lunghezza  Trattamento errore  Offset di SCRITTURA  Lunghezza  Commento
0 Channel4  Wirite Single Register (Codice funzione 06) Ciclico , t#2ms 1621208 1 Modbus_trigger
Canaleslave Modbus
1 chamnel 1 Write Single Register (Codice funzione 06) Cidlico , t#2ms 1631000 1 Command|_Word
Liitaaerioini 2 Channel2  Read Holding Registers (Codice funzione 03)  Cidico,, t¥2ms  15#1214 2 Mantieni ultimo valore Axis_position
3 Channel3  Read Holding Registers (Codice funzione 03)  Cicico , t=2ms 1621200 1 Mantieni uitimo valore Status_word
ModbusGenericSerialSlave mapping 4 Channel 7 Read Holding Registers (Codice funzione 03)  Cidico , t#2ms 150008 2 Mantieni ultimo valore Modbus_value_1
i 5 Chamnel 11 Read Holding Registers (Codice funzione 03)  Cidico , t22ms 1621218 1 Mantien ultimo valore Motor_speed
;‘éf:dh“SGe"eﬂ‘SEﬂa'S‘mﬂﬂﬂa‘ﬁ & Channel 12 Read Holding Registers (Codice funzione 03)  Cidico, t£2ms 15#1020 1 Mantieni ultimo valore Motor current
7 Channel8  Read Holding Registers (Codice funzione 03)  Ciico, t#2ms  15208FE 1 Mantien ultimo valore Modbus _value_2
Stato 8 Channel  Read Holding Registers (Codice funzione 03)  Cicico, t#2ms 1621021 1 Mantieni ultimo valore 127 _cale
9 Channel 10 Read Holding Registers (Codice funzione 03) Cidlico , t#2ms 1620007 4, Mantieni ultimo valore Motor temperature
Informaziene
L
W Raspbemy PIC_Ral Modbus project - CODESYS
Fie Modifica  Visskze  Progetto  Compilagone  Infbnes  Debug  Tools  Finesire  Guide  Visualzzesione
=18 LR 5ok I I -1 0 5 | Apphcation (Dewcs: Logecs PLC| + ©F Pom R ®ow
— . ¥ & P -1 _ r 1°] I’ = 3
CoN -8 - JE=T0 R O M ol U e e | £ 2T Lt &Y (FS 4 B MEaE% WL ITEE W
Desmositi -1 = (] Hodne COH_Port ]  odbus Master COM_Part 3] Sleve Modois ports CoM &) Vissakzation X
= Rasberry AL A Mookus - =
=[] Devicn (DO0ESYS Comtrel For oy 9 5450} | 5 N - AB BT T [SEC] TEET TILE ERLTES)
= B Loga R i i ' L [
- B - [ - -
= 3 Apphcation
oy
a o= ) L1
) e umnaEe _“s_
S 5
8] me g ooy o utari
T i CoMuans paoas | L WITON TEMEERETINE TOR [T LOAD
= 38 Cofgurazene o st o 8 WOTOR (T LOAD
= ) MarTask TEC-Tasks) sy | Wn = vl W ==
& AcrRe e T
= g VDR TASE (T -Tasks)
8 VES_TASK (T Tesks) N 5
] Vi v g -
- - S it & ]
« gl Cestons & vuslirranons
8 veusirmarone weh
N ot \.—/
~ [ Modess_C0M_Fort (Mockes DOM Port) 4
= (] Modins_Memter_COM_Pord (Modas Mesier, COM Fart) s " —
) v Pt prrna OO0 (Sirns Mochen, peri COM)
L SofiMetion General A ol SYHE TR £ -
WS GFI0s_4_B (GF10s ) D
% Cnewbe speanmer saTmnoms WOTGR CURRENT TRERD: DisGRAM 137 THEND DIADRA -
= "B Camena dece 1
L <anins
% 5 SETATE i - ———
F e
{5 4
2
Y FoLs |5 Deoostie =

Project example using Raspberry CODESYS PLC: :nilab_starter:raspberry plc_pi4_modbus.zip
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