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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 (] Modbus Master COM Port ' [f] Slave_Modbus_porta COM X |
Generale ‘ Nome Tipe di accesso Trigger Offset di LETTURA  Lunghezza  Trattamentoerrore  Offsetdi SCRITTURA  Lunghezza  Commento
[ | o chanel4  winte Singe 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
Viritnvaiiaiinie 2 channel2  Read Holding Registers (Codice funzione 03)  Cidico , t#2ms 1621214 2 Mantien uitimo valore Axis_position
3 Channel 3 Read Holding Registers (Codice funzione 03)  Cicico, ts2ms 1521200 1 Mantieni ultimo valore Status_werd
ModbusGenericSerialSlave mapping 4 Channel 7 Read Holding Registers (Codice funzione 03)  Cidico , t#2ms 150008 2 Mantieni ultimo valore Modbus_value_1
" S Chamnel 11 Read Holding Registers (Codice funzione 03)  Cidico, t22ms 1621218 1 Mantien ultimo valore Motor_speed
;“g:db“SGET‘ET‘(SEf"ﬂ|5‘E‘e°DDEW 6 Channel 12 Read Holding Registers (Codice funzione 03)  Cidico, t&2ms 1621020 1 Mantieni ultimo valore Motor current
7 Channel 8 Read Holding Registers (Codice funzione 03)  Cidico, t22ms  15206FE 1 Mantieni uitimo valore Modbus_value_2
Stato 8 Channel 3 Read Holding Registers (Codice funzione 03)  Cicico, t22ms 1621021 1 Mantieni ultimo valore 12T _cale
1 9 Channel 10 Read Holding Registers (Codice funzione 03)  Cidico, t¥2ms 1520007 1 Mantieni ultimo valore Motor temperature
Informazione
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Project example using Raspberry CODESYS PLC: :nilab_starter:raspberry plc_pi4_modbus.zip

From:
https://www.nilab.at/dokuwiki/ - NILAB GmbH
Knowledgebase

Permanent link:
https://www.nilab.at/dokuwiki/doku.php?id=integrated_drive_motors:codesys_modbus

Last update: 2025/11/19 14:05

https://www.nilab.at/dokuwiki/ Printed on 2026/03/20 22:52


https://www.nilab.at/dokuwiki/lib/exe/fetch.php?media=integrated_drive_motors:rasp_example.jpg
https://www.nilab.at/dokuwiki/lib/exe/fetch.php?media=nilab_starter:raspberry_plc_pi4_modbus.zip
https://www.nilab.at/dokuwiki/
https://www.nilab.at/dokuwiki/doku.php?id=integrated_drive_motors:codesys_modbus

	MODBUS Communication with CODESYS
	CODESYS General configuration
	Example


