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   بخش اول
  دما ترانسميتر

  معرفي 
 .را مانيتورينگ كرد و دما خروجي ديجيتالتوان چندين ورودي و بدين طريق مي. شودمتصل مي... و  PC , HMI , PLCبه )   RS485(ها با پورت سريال اين دستگاه

  .باشدمي Modbus / RTUپروتكل ارتباطي، پروتكل استاندارد 

 امكانات 
  SMT 160دي دما با سنسور هوشمند وور ∗

 )كامپيوتر ( يا نرم افزاري  ( DIP – SW )امكان تنظيمات به صورت دستي  ∗

 Modbus / RTUبا پروتكل  RS485خروجي سريال  ∗

 ... و  PC , HMI , PLCقابل اتصال به  ∗

  دو سيم آدرس دهي  BUSامكان شبكه كردن چندين ماژول ورودي روي  ∗

  موارد استفاده 
 اتوماسيون صنعتي ∗

 اتوماسيون خانگي ∗

 مرغداري ∗

 صنايع غذايي ∗

 انبارها ∗

  بلوك دياگرام 
  

  
 

  توضيحات محصول
  . باشدمي SMT 160ورودي اين دستگاه سنسور هوشمند 

ها را مانيتورينگ كرد و توان چندين دستگاه را توسط دو سيم به هم وصل نمود و به صورت شبكه تمام دستگاهمي Modbus/RTUبا پروتكل  RS485توسط پورت 
  . پارامترهاي اندازه گيري شده آنها را مشاهده نمود

 .  توان توسط پورت سريال و توسط نرم افزار انجام دادرا مي... رله و  و سنسور مربوط به هر Value Cut Sensorل تعداد سنسور، مقدار يتمامي تنظيمات دستگاه از قب
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  شرح عملكر دستگاه
، PLCرا در اختيار  Dataتوانيد مقدار دماي هر كانال را روي نرم افزار دستگاه مشاهده نماييد يا اين به نوع دستگاه شما و اتصال سنسورها به ترمينال ورودي ميبا توجه 

Indicator  بگذاريد... و يا . 

  . خود دستگاه انتخاب نماييدها را توسط پورت سريال و يا از طريق توانيد فرمان دادن به رلهباشد شما مياگر دستگاه شما داراي خروجي رله نيز مي
   . ها فرمان بدهيدهاي ديگر به رلهو يا ساير دستگاه PLCيا  توانيد توسط برنامه نرم افزاري دستگاهباشد شما ميها توسط پورت سريال در صورتي كه فرمان دادن به رله* 
تعيين شده  Hyss ,Setانتخاب شود در اين حالت بايد براي هر رله سنسوري را مشخص كنيد تا بر اساس  (Device)ها از طريق خود دستگاه در صورتي كه فرمان دادن به رله* 

  .  براي آن رله قطع يا وصل كند

   مشخصات فني 

  

  دياگرام سيم بندي 
  . ها را شامل باشدمي حالتاآورده شده است تا تم TM – 1210براي سيم بندي دستگاه 
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   بخش دوم 
  خطر و احتياط 

a(  خطر آسيب ديدن دستگاه :  
در غير اينصورت سازنده اين دستگاه نبايستي مسئول مشكلات ناشي از عدم عملكرد صحيح وسيله . اين وسيله بايستي توسط متخصصان مربوطه نصب گردد ∗

 . تلقي گردد
ي و يا اتصال كوتاهي رخ نداده قبل از هر كاري از قطع برق مطمئن شده و سپس شروع به نصب و برقراري اتصالات نمائيد و همواره اتصالات را چك كنيد تا لخت ∗

 .باشد
 .ستقبل از راه اندازي و اعمال ولتاژ به دستگاه درب و پوشش جعبه را چفت كنيد و اطمينان حاصل كنيد كه جعبه محكم درجاي خود قرار گرفته ا ∗
 . همواره دستگاه را با ولتاژ تغذيه نامي راه اندازي كنيد ∗

  
b( ل از استفاده از دستگاه بق:  
  . گونه اتصال و نصب دستگاه محتويات اين كتابچه راهنما را بدقت بخوانيد قبل از هر

  . كنترل نماييد دستگاهموارد زير را به محض دريافت 
 . بسته بندي جعبه از شرايط مناسبي برخوردار باشد ∗
 . كالا در هنگام حمل و نقل آسيب نديده باشد ∗
 . بسته بندي حاوي محصول به همراه ترمينال نصب شده بر روي آن باشد ∗
 . در داخل بسته بندي باشد) همين دفترچه ( دستورالعمل استفاده  ∗
∗ CD رم افزار و راهنماي استفاده استهمراه كه شامل ن.  

 

  نصب و اتصالات 
a(   نصب :  

گيرد و سپس قسمت صورت است كه ابتدا قسمت بالايي از شيار زير دستگاه روي ريل قرار ميشود كه طريقه جازدن آن بدين اين دستگاه بر روي ريل نصب مي ∗
   .شودپاييني از شيار زير دستگاه كه يك نگهدارنده است با فشار به سمت پايين جا زده شده و چفت مي

  
b(  اتصالات :  

  
  : اتصال تغذيه  -1

  . باشد  24VDCيا  220VACتغذيه مي تواند 
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  :  RS485  اتصال -2
 .براي شبكه كردن چندتا دستگاه از اين پايه ها استفاده مي شود 

  
  

 .استفاده مي شود  220Ωدر صورتي كه دستگاه در انتهاي شبكه قرار داشته باشد از مقاومت 
  . دستگاههاي تحت شبكه مطابق شكل زير به هم وصل مي شوند 

  
  
  

 : Vdc 12خروجي   - 3

حداكثر جريان . ( استفاده از آن بايد احتياط كرد ن دهي اين خروجي محدود بوده و درالبته جريا. براي اتصالات ورودي و خروجي در نظر گرفته شده است  12Vdcيك خروجي 
100ma  مي باشد( 

  
  : ها ورودي -4

  : مي باشد كه مطابق شكل زير به دستگاه وصل مي شوند  SMT160سنسور اين دستگاه ها 

زمرق
یبآ

هايس

  
  

  :  هاي سريالخروجي -5
a. هاي ورودي دماي كانال:  

مقدار دما در دو نوع متغيير . باشدگيرد و از طريق سريال قابل دسترس ميدستگاه قرا ر مي RAMهاي ورودي در هر ثانيه محاسبه  در فضاي مقدار دماي كانال 
float  ) بيتي  32اعشاري ( وintiger  ) شودذخيره مي) بيتي  16عدد صحيح با علامت  

  ).  intiger = float * 10 :شودذخيره مي intigerضرب ودر متغيير 10مقدار دما در عدد (  
b. هاي وروديمقدار متوسط دماي كانال :  

  .شودورودي در اين متغيير ذخيره ميهاي ميانگين دماي كانال
   .   شودمي جامان)  Number sensorمقدار  n  )nتا  هاي يكعمل متوسط گيري روي كانال
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   If  Number snsor = = 3 :Ex1 

 
 If  Number snsor = = 8 :Ex1 

  
  :  هاخروجي  -6
   . باشدبه دو صورت ترانزيستوري و رله اي قابل سفارش ميها خروجي

  : خروجي ترانزيستوري 
  : باشدمي ها مانند شكل زيرحوه اتصال خروجين. كنند و به تغذيه بيروني احتياج دارندعمل مي Sinkها بصورت اين خروجي

  
  .   باشدمي 200mA  و جريان هر خروجي برابر  28Vdc ~ 8محدوده تغذيه  *  
  . وان از تغذيه داخلي استفاده نمودتبجاي استفاده از تغذيه بيروني مي* 
  

  :خروجي رله  

COM

OUT0

OUT1

OUT2

OUT3Load 4

Load 3

Load 1

Load 2

VD

~

TM-1211
TM-1221

TM-1210
TM-1220

  
 

  . باشدمي 250Vac , 1Aتوان هر رله برابر *  
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 بخش سوم 
  راهنماي استفاده از نرم افزار 

 HMI PanelMaster TM-1210 TM-1220 سپس روي فايل. همراه دستگاه است را نصب كنيد CD، كه در  Panel Masterپس از انجام اتصالات دستگاه، نرم افزار 
TM-1211 TM-1221 در كه در فولExample  شود اي كه باز ميدر پنجره .بل كليك كرده و آنرا اجرا نماييدقرار دارد داOn-Line  را انتخاب كرده و روي گزينهRun 

با زدن هر توانيد شما ميشود كه باز مي) پنجره اصلي(اي بعد از برقراري ارتباط سريال در پنجره. در اين حالت بايد ارتباط سريال بين كامپيوتر و دستگاه برقرار باشد. كليك كنيد
دستگاه متصل شده به كامپيوتر را  IDتوانيد در اين صفحه شما مي. شويدمربوط به دستگاه وارد پنجره   TM1210 ،TM1220 ،TM1211 ،TM1221 كليدهاي از يك

  . هاي مربوطه خواهيد شدوارد پنجره Set & Hisو  Settingو با زدن هر يك از كليدهاي . پنجره دستگاه مربوطه شويدمشاهده نماييد و بر طبق آن وارد 
  
  
  
  
  
  
  
  

TM-1221 .A  
  . توانيد پارامترهاي زير را مشاهده نماييدشما ميدر اين پنجره 
1-   ID  دستگاه  
  نسخه نرم افزار    -2
 نسخه سخت افزار    -3
 تعداد رله  -4
 تعداد سنسور  -5
 مقدار قطع بودن سنسور  -6
 ميانگين دماها  -7
   8~1دماي كانال  -8

TM-1211 .B   
  . توانيد پارامترهاي زير را مشاهده نماييددر اين پنجره شما مي

1-   ID  دستگاه 
 نسخه نرم افزار   -2
 نسخه سخت افزار   -3
 تعداد رله   -4
 تعداد سنسور   -5
 مقدار قطع بودن سنسور   -6
 ميانگين دماها   -7
   4~1دماي كانال   -8
 وضعيت خروجي ها  -9
  ) Direct/InDirect(تعيين نوع عملكرد رله ها  -10

  

TM-1220 .C   
  . توانيد پارامترهاي زير را مشاهده نماييددر اين پنجره شما مي

1-   ID  دستگاه 
 نسخه نرم افزار   -2
 نسخه سخت افزار   -3
 تعداد رله   -4
 تعداد سنسور   -5
 مقدار قطع بودن سنسور   -6
 ميانگين دماها   -7
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    16~1دماي كانال   -8

TM-1210 .D   
  . توانيد پارامترهاي زير را مشاهده نماييددر اين پنجره شما مي

1-   ID  دستگاه 
 نسخه نرم افزار   -2
 نسخه سخت افزار   -3
 تعداد رله   -4
 تعداد سنسور   -5
 مقدار قطع بودن سنسور   -6
 ميانگين دماها   -7
   8~1دماي كانال   -8
 وضعيت خروجي ها -9
    ) Direct/InDirect(تعيين نوع عملكرد رله ها  -10

  

.E SET & HIS   
  . مربوط به هر رله را تغيير دهيد Hyss , Set Pointدر اين پنجره مي توانيد 

 را بزنيد تا Resetو بعد  Downloadبراي اعمال تغييرات حتماً بايد كليد  ∗
  دستگاه با مقادير جديد راه اندازي شود و در غير اينصورت با مقادير قبلي كار  

  . خواهد كرد
  

  

F . SETTING   
  . در اين پنجره پارامترهاي زير قابل دسترسي و كنترل مي باشد 

   : پارامترهاي مربوط به ارتباط سريال )1
• Address  

استفاده اگر بخواهيم دستگاه را در يك شبكه 
هايي كه با پورت سريال كنيم بايد دستگاه

RS485 شوند هر كدام آدرس جداگانهوصل مي-
توان آدرس اي داشته باشند در اين قسمت مي

 247تا  1اين آدرس بين . دستگاه را وارد كنيم
  . باشدمي
•  BaudRate   

  . باشد 57600الي  1200تواند بين است كه مي RS485تعيين كننده سرعت انتقال اطلاعات در رابط سريال 
•  Parity   
  . باشد Noneو يا  Even , Oddتواند در ارتباط سريال است كه ميتعيين كننده بيت توان  

  
و يا هر وسيله ديگري كه دستگاه با آن ارتباط سريال PLC و   Indicator , PC , HMIبايد با تنظيمات انجام شده در تنظيمات انجام شده در اين قسمت  :تذكر 

  . شودبرقرار نمي RS485برقرار كرده است يكي باشد در غير اينصورت ارتباط سريال 
  

2( Relay Sensor  :  
تعريف شده و دماي كانال  Set , Hisتوانيد هر رله را به سنسوري اختصاص دهيد تا رله با توجه به ميمشخص شده   ~ Relay8  Relay1توسط اين پارامتر كه با نام 

  . سنسور مربوطه فرمان قطع يا وصل بدهد
   .قابل انتخاب است  number Relayهمچنين تعداد رله ها توسط  يك سنسور اختصاص داد را به  توان چندين رلهمي* 

   
3( Serial / Device  :  

  . به اين صورت كه از پورت سريال فرمان بگيرد و يا اينكه فرمان آن از خود دستگاه صادر شود. ها را تعيين كردتوان نوع فرمان گرفتن رلهبا استفاده از اين كليد مي
  فرمان از پورت سريال  •
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ها را از طريق پورت سريال توسط همين برنامه يا برنامه ديگر، توان فرمان رلهرت سريال است و ميودر وضعيت فرمان از پ) قرمز باشد(باشد داشته  0اگر اين كليد مقدار 
PLC  ، ...كنترل نمود .  

  فرمان از دستگاه •
تعريف شده براي آن رله فرمان قطع يا  His , Setرمال از دستگاه بوده و با توجه به سنسور انتخابي براي هر رله و فو وضعيت )سبز باشد(داشته باشد 1اگر اين كليد مقدار 

  . دهدوصل را مي
   . كردشود و دستگاه طبق آنها عمل نخواهد در غير اينصورت تنظيمات شما ذخيره نمي. را بزنيد Resetو بعد  Downloadبعد از اعمال تغييرات بايد كليد * 

  ده از دستگاه استفا
  . دستگاه را روي تابلو ورودي ريل ببنديد  -
  . تمامي كابل ها و كانكتورهاي دستگاه را پس از سيم بندي به دستگاه وصل كنيد  -
ارتباط سريال مي تواند ) . همراه دستگاه است CDپس از نصب و اجراي نرم افزار مربوطه كه در (تغذيه دستگاه را وصل كنيد و ارتباط سريال را با كامپيوتر چك كنيد  -

  . باشد ... ،  PLC  ،HMI  ،Indicatorبا كامپيوتر ، 
پارامترهاي ارتباط سريال ، نوع فرمان گرفتن رله ها و انتصاب سنسور به رله ها در اين پنجره . شده و در صورت نياز تنظيمات لازم را اعمال كنيد  Settingوارد پنجره  -

  . ي شود انجام م
تعداد رله ، تعداد سنسور و مقدار قطع بودن سنسور و نوع عملكرد رله ها . وارد پنجره مربوط به دستگاه شويد و پارامترهاي مورد نياز را تنظيم نماييد  -

(Divect/InDirect)  را مي توانيد بسته به نوع دستگاه تعيين كنيد .  
  .ي متصل شده به دستگاه و همچنين مقدار متوسط آنها را مشاهده كنيد در اين مرحله شما مي توانيد دماي سنسورها -

و يا از طريق نرم افزار ديگري به كنترل پارامترهاي دستگاه بپردازيم بايد ابتدا توسط نرم افزار همراه دستگاه ، ... و  PLCدر صورتي كه ما بخواهيم از طريق : نكته 
       .  متصل كنيم ... و يا  PLCرا به تنظيمات آن را انجام دهيم و سپس دستگاه 
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 بخش چهارم 
  نترل دستگاه از طريق نرم افزاري و يا ك  PLCارتباط با 

و يا هر دستگاه ديگري ارتباط دهيم بايد با برخي از رجيسترها و پارامترهاي داخلي دستگاه آشنا باشيم و همچنين بايد مختصري   PLCزماني كه ما بخواهيم دستگاه را با  
  .آشنا باشيم  Modbusراجع به پروتكل 

  
  تنظيم پارامترهاي دستگاه

a( پارامترهاي مشخصه دستگاه  
b( پارامترهاي ارتباط سريال  
c(  پارامترهاي سنسورپارامترهاي  
d( پارامترهاي خروجي رله 
e(  جدولDIP-SW  
f( دستورات 

  

  شرح پارامترهاي دستگاه 
A  . پارامترهاي مشخصه دستگاه  

  : اين پارامترها عبارتند از. باشدشود و غير قابل تغيير مياين متغييرها در كارخانه تنظيم مي مقدار
∗ ID )نام آن دستگاه مي باشد مانند دستگاه هر مشخصه ): مشخصه دستگاهTM-1210 , TM-1220 ,TM- 1211 , TM-1221  .  
∗ HW & SW Version :باشدنسخه سخت افزار و نرم افزار دستگاه مي .  
∗ Serial Number :باشدشماره سريال دستگاه مي . 

B  . پارامترهاي  ارتباط سريال  
براي برقراري اين ارتباط مقدار پارامترهاي نرخ سريال ، آدرس دستگاه و پريتي بايد بطور صحيح . از طريق پورت سريال انجام مي شود  PLCيا  HMIارتباط ماژول با كامپيوتر يا 

  .انتخاب شوند 
  .باشدمي ( Add = 1, Baudrate = 9600b/s , Parity = none )مقادير پيش فرض كارخانه 

1- Address    :در پروتكل . باشده آدرس دستگاه ميمقدار اين پارامتر مشخص كنند Modbus   صفر، آدرس عمومي تمام  آدرس. معتبر هستند  247تا  1آدرسهاي
 .است   slaveدستگاههاي 

2- Baudrate : 38400 هاي پشتيباني شدهفركانس. كندنرخ پورت سريال را مشخص مي b/s , 19200 b/s , 9600 b/s , 4800 b/s , 2400 b/s , 57600 b/s 
  .مي باشد

3- Parity :  پريتهاي پشتيباني شده توسط دستگاهnone , odd , even   مي باشد. 
( Parity = none, Stop bit = 2 )   
( Parity = even – odd , Stop bit = 1 )   

دستگاه را (قرار دهيد ودستگاه را ريست نمائيد  ONا در وضعيت ر SW1براي رفع اين مشكل كليد . شودالا ارتباط سريال برقرار نميدر صورت فراموشي هر كدام از پارامترها ب* 
  .شوندتنظيم مي  (Add = 1 , Baudrate = 9600b/s , Parity = none, Stop bit = 2) ، مقدار پارامترها مطابقبعد از راه اندازي مجدد). خاموش و روشن كنيد

  . باشدبدون استفاده مي SW2 :نكته 

 .Dپارامترهاي سنسور  
 Number sensor :شودي خروجي استفاده مياز اين پارامتر براي متوسط گيري و فرمان به رله. نماييمتعداد سنسورهاي كه به دستگاه وصل است را وارد مي. 

  .شودانجام مي Number sensorتا مقدار  1هاي متوسط گيري بين كانال ∗
∗ Value cut sensor : شودمقدار در دماي كانال مربوطه ريخته مي در صورت خرابي يكي از سنسورها اين.  

.Eپارامترهاي خروجي رله  
عبور كند فرمان قطع  Set – Hyssيا  Set + Hyss به اين صورت كه با انتخاب سنسور براي هر رله وقتي دماي آن سنسور از محدوده . هر رله را بايد توسط سنسوري فرمان داد

  .كندشود كه محدوده عملكرد آن رله را مشخص ميتعريف مي Hyssو  Setبراي هر رله يك . يا وصل رله مربوطه را بدهد
∗ Setpoint  :مقدار دمايي كه رله در آن قطع يا وصل مي شود .(-30to 130)  
∗ Hyss  :شودو وضعيت قبلي حفظ ميكند محدوده دمايي كه در آن رله عمل نمي .(-80 to 80) 
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∗ Number Relay :  توجه داشته باشيد كه به تعداد رله انتخـابي از رلـه   . گيرند تعيين كنيدفرمان مي دستگاهها از ها را در حالتي كه رلهتوانيد تعداد رلهپارامتر ميتوسط اين
  .  فرمان بگيريد دستگاهتوانند توسط تا آن رله مي 1شماره 

 

F  . جدولDIP-SW 
  ارتباط سريالتنظيم پارامترهاي 

Net Work(Address , Parity , Bauderate) 

Add=1 , Bauderate = 9600b/s , Parity = none On  
SW1 

 Off  خوانده شود EEPROMپارامترهاي شبكه از حافظه * 
SW2 باشدبدون استفاده مي. SW2  

  
SW2  به عنوانOption پيش بيني شده و فعلاً كاربردي ندارد .  

 .Gدستورات  
ليست . را انجام داد... و  Value cut sensor  ،Ralay sensor، مقدار  Hyssو  setpointمقدار ل تعيين يتوان عملياتي از قبهايي تعبيه شده كه ميفرمانها اين دستگاهدر 

  :دستورات در زير آمده است
   

  دستور  توضيح
 Reset  شودمي Resetبا اجراي اين فرمان دستگاه 

 Download  شوندذخيره مي EEPRAMدر حافظه  RAMبا اجراي اين فرمان محتويات حافظه 
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  هاي دستگاهجدول آدرس
 :آدرس متغييرهاي بيتي مطابق جدول زير است

  
Address 

( Decimal ) Coil Remark Read 
Write Description 

0049 (0x0048) Output0 
TM-1210 
TM-1211 

  
R 
W 

  هاخروجيوضعيت 
 .باشددستگاه قابل سفارش ميهاي خروجيتعداد  ∗
هاي خروجيممكن است دستگاهي كه شما در اختيار داريد تعداد  ∗

- هاي اضافي بدون استفاده ميكمتري داشته باشد در اينصورت آدرس
 .باشند

 شودفعال شود مقدار آدرس مربوطه يك مي خروجياگر  ∗
  

0050 (0x0049) Output1 

0051 (0x0050) Output2 

0052 (0x0051) Output3 

0053 (0x0052) Output4 

TM-1210 
  

0054 (0x0053) Output5 

0055 (0x0054) Output6 

0056 (0x0055) Output7 
 

0065 (0x0064) Default Out0 
TM-1210 
TM-1211 

  
R 
W 

  هاوضعيت پيش فرض خروجي
-هاي دستگاه ميمشخص كننده مقدار پيش فرض خروجياين متغييرها  ∗

 .باشند
 .باشدهاي دستگاه قابل سفارش ميتعداد خروجي ∗
ممكن است دستگاهي كه شما در اختيار داريد تعداد خروجيهاي كمتري  ∗

 .باشندهاي اضافي بدون استفاده ميداشته باشد در اينصورت آدرس

0066 (0x0065) Default Out1 

0067 (0x0066) Default Out2 

0068 (0x0067) Default Out3 

0069 (0x0068) Default Out4 

TM-1210 
  

0070 (0x0069) Default Out5 

0071 (0x0070) Default Out6 

0072 (0x0071) Default Out7 
  
  

  :آدرس متغييرهاي رجيستر دستگاه مطابق جدول زير است
  

Address 
( Decimal ) Register Name Type Read 

Write Description 

40001 (0x0000) Device ID Unsigned Int  R 

 TM-1210 = 1210مشخصه دستگاه 
TM-1220 = 1220 
TM-1211 = 1211 
TM-1221 = 1221 

40002 (0x0001) Name  Factory Unsigned Int R نام شركت سازنده در اين رجيستر مي باشد 

40006 (0x0005) Hard Version Float R نسخه سخت افزار در اين رجيستر مي باشد 

40008 (0x0007) Soft Version Float R نسخه نرم افزار در اين رجيستر مي باشد 

40010 (0x0009) Serial Unsigned 
Int[8] R شماره سريال دستگاه در اين رجيستر مي باشد 

  

40021 (0x0020) Temperature1 Float R  1دماي كانال 

40023 (0x0022) Temperature 2 Float R  2دماي كانال 

40025 (0x0024) Temperature 3 Float R  3دماي كانال 

40027 (0x0026) Temperature 4 Float R  4دماي كانال 

40029 (0x0028) Temperature 5 Float R  5دماي كانال 

40031 (0x0030) Temperature 6 Float R  6دماي كانال 

40033 (0x0032) Temperature 7  Float R  7دماي كانال 

40035 (0x0034) Temperature 8 Float R  8دماي كانال 

40037 (0x0036) Temperature 9 Float R  9دماي كانال 

40039 (0x0038) Temperature 10 Float R  10دماي كانال 
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40041 (0x0040) Temperature 11 Float R  11دماي كانال 

40043 (0x0042) Temperature 12 Float R  12دماي كانال 

40045 (0x0044) Temperature 13 Float R  13دماي كانال 

40047 (0x0046) Temperature 14 Float R  14دماي كانال 

40049 (0x0048) Temperature 15 Float R  15دماي كانال 

40051 (0x0050) Temperature 16 Float R  16دماي كانال 

40053 (0x0052) Average Temp Float R متوسط دماي كانال هاي ورودي 
  

40055 (0x0054) Temp1 * 10 Signed Int R  10ضربدر  1دماي كانال  

40056 (0x0055) Temp2 * 10 Signed Int R  10ضربدر  2دماي كانال 

40057 (0x0056) Temp3 * 10 Signed Int R  10ضربدر  3دماي كانال 

40058 (0x0057) Temp4 * 10 Signed Int R  10ضربدر  4دماي كانال 

40059 (0x0058) Temp8 * 10 Signed Int R  10ضربدر  5دماي كانال 

40060 (0x0059) Temp6 * 10 Signed Int R  10ضربدر  6دماي كانال 

40061 (0x0060) Temp7 * 10 Signed Int R  10ضربدر  7دماي كانال 

40062 (0x0061) Temp8 * 10 Signed Int R  10ضربدر  8دماي كانال 

40063 (0x0062) Temp9 * 10 Signed Int R  10ضربدر  9دماي كانال 

40064 (0x0063) Temp10 * 10 Signed Int R  10ضربدر  10دماي كانال 

40065 (0x0064) Temp11 * 10 Signed Int R  10ضربدر  11دماي كانال 

40066 (0x0065) Temp12 * 10 Signed Int R  10ضربدر  12دماي كانال 

40067 (0x0066) Temp13 * 10 Signed Int R  10ضربدر  13دماي كانال 

40068 (0x0067) Temp14 * 10 Signed Int R  10ضربدر  14دماي كانال 

40069 (0x0068) Temp15 * 10 Signed Int R  10ضربدر  15دماي كانال 

40070 (0x0069) Temp16 * 10 Signed Int R  10ضربدر  16دماي كانال 

40071 (0x0070) Average Temp * 10 Signed Int R  10متوسط دماي كانال هاي ورودي ضربدر 

40088 (0x0087) No Relay Unsigned int R-W تعداد رله هاي دستگاه 

40089 (0x0088) No Sensor Unsigned int R-W تعداد سنسورهاي متصل به دستگاه 

40099 (0x0098) Value Cut Sensor Float R-W مقداري كه در صورت خرابي سنسور خوانده مي شود 
  

40118 (0x0117) Relay_Sensor1 Unsigned int R-W  1تعيين رله براي سنسور 

40119 (0x0118) Relay_Sensor2 Unsigned int R-W  2تعيين رله براي سنسور 

40120 (0x0119) Relay_Sensor3 Unsigned int R-W  3تعيين رله براي سنسور 

40121 (0x0120) Relay_Sensor4 Unsigned int R-W  4تعيين رله براي سنسور 

40122 (0x0121) Relay_Sensor5 Unsigned int R-W  5تعيين رله براي سنسور 

40123 (0x0122) Relay_Sensor6 Unsigned int R-W  6تعيين رله براي سنسور 

40124 (0x0123) Relay_Sensor7 Unsigned int R-W  7تعيين رله براي سنسور 

40125 (0x0124) Relay_Sensor8 Unsigned int R-W   8تعيين رله براي سنسور   
  

40135 (0x0134) Setpoint1 Float  R-W  1مقدار دماي عملكرد رله 

40137 (0x0136) Setpoint2 Float  R-W  2مقدار دماي عملكرد رله 
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40139 (0x0138) Setpoint3 Float  R-W  3مقدار دماي عملكرد رله 

40141 (0x0140) Setpoint4 Float  R-W  4مقدار دماي عملكرد رله 

40143 (0x0142) Setpoint5 Float  R-W  5مقدار دماي عملكرد رله 

40145 (0x0144) Setpoint6 Float  R-W  6مقدار دماي عملكرد رله 

40147 (0x0146) Setpoint7 Float  R-W  7مقدار دماي عملكرد رله 

40149 (0x0148) Setpoint8 Float  R-W  8مقدار دماي عملكرد رله 

40151 (0x0150) Setpoint9 Float  R-W  9مقدار دماي عملكرد رله 

40153 (0x0152) Setpoint10 Float  R-W  10مقدار دماي عملكرد رله 

40155 (0x0154) Setpoint11 Float  R-W  11مقدار دماي عملكرد رله 

40157 (0x0156) Setpoint12 Float  R-W  12مقدار دماي عملكرد رله 

40159 (0x0158) Setpoint13 Float  R-W  13مقدار دماي عملكرد رله 

40161 (0x0160) Setpoint14 Float  R-W  14مقدار دماي عملكرد رله 

40163 (0x0162) Setpoint15 Float  R-W  15مقدار دماي عملكرد رله 

40165 (0x0164) Setpoint16 Float  R-W  16مقدار دماي عملكرد رله 
  

40167 (0x0166) Hyss1 Float  R-W  در آن عمل نمي كند 1محدوده دمايي كه رله 

40169 (0x0168) Hyss2 Float  R-W  در آن عمل نمي كند 2محدوده دمايي كه رله 

40171 (0x0170) Hyss3 Float  R-W  در آن عمل نمي كند 3محدوده دمايي كه رله 

40173 (0x0172) Hyss4 Float  R-W  در آن عمل نمي كند 4محدوده دمايي كه رله 

40175 (0x0174) Hyss5 Float  R-W در آن عمل نمي كند 5رله  محدوده دمايي كه 

40177 (0x0176) Hyss6 Float  R-W  در آن عمل نمي كند 6محدوده دمايي كه رله 

40179 (0x0178) Hyss7 Float  R-W  در آن عمل نمي كند 7محدوده دمايي كه رله 

40181 (0x0180) Hyss8 Float  R-W  در آن عمل نمي كند 8محدوده دمايي كه رله 

40183 (0x0182) Hyss9 Float  R-W  در آن عمل نمي كند 9محدوده دمايي كه رله 

40185 (0x0184) Hyss10 Float  R-W  در آن عمل نمي كند 10محدوده دمايي كه رله 

40187 (0x0186) Hyss11 Float  R-W  در آن عمل نمي كند 11محدوده دمايي كه رله 

40189 (0x0188) Hyss12 Float  R-W  در آن عمل نمي كند 12رله محدوده دمايي كه 

40191 (0x0190) Hyss13 Float  R-W  در آن عمل نمي كند 13محدوده دمايي كه رله 

40193 (0x0192) Hyss14 Float  R-W  در آن عمل نمي كند 14محدوده دمايي كه رله 

40195 (0x0194) Hyss15 Float  R-W  در آن عمل نمي كند 15محدوده دمايي كه رله 

40197 (0x0196) Hyss16 Float  R-W  در آن عمل نمي كند 16محدوده دمايي كه رله 
  

40091(0x0090) INSTRUCTION Unsinged int R-W 

  رجيستر دستورالعمل
  .كنيمهارا براي دستگاه صادر ميبا مقدار دادن به اين رجيستر فرمان

  :مقادير معتبر عبارتند از
 0  شودعملي انجام نمي
 0X0010  شودميدستگاه ريست 

  .شودذخيره مي EEPRAMدر حافظه ماندني  RAMمحتويات حافظه 
  0X0020  بعد از عوض كردن مقدار هر پارامتر براي ذخيره آن بايد از اين دستور استفاده نماييم*

 

40096(0x0095)  Address Unsinged int R-W 
  جهت ذخيره آدرس در ارتباط سريال

  .كندمشخص ميآدرس دستگاه در شبكه را 
  آدرس يك آدرس عمومي همه دستگاه ها مي باشد. مي باشد  247تا  1آدرس هاي معتبر از 
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40097(0x0096)  Baud Rate Unsinged int R-W 

  جهت ذخيره نرخ ارسال در ارتباط سريال
  

6 5 4 3 2 1 Value 

57600b/s  38400b/s 19200b/s 9600b/s 4800b/s 2400b/s Baud 
Rate  

40098(0x0097)  Parity Unsinged int R-W 

  پريتي پورت سريال
  

Parity Byte high 
None 
Even  
Odd 

Default – 0 
1 
2  
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   MODBUSمختصري راجع به پروتكل 
 روش تبادل اطلاعات بصورت درخواست و. وجود دارد   Slaveو چندين   Masterيك Busشود، در هر دو سيمه روي پورت سريال استفاده مي  Busدر اين پروتكل از يك  

   .به شرح زيراستپاسخ است كه كدهاي درخواست اصلي 
 

Read  Holding  Register 03  
Read  Input  Register04  
Write  Single  Register06  
Write  Multiple  Register16  

 
Read  Coils 01  
Read  discrete  InPuts02  
Write  Single  Coil05  
Write  Multiple  Coils15  

 
   :مثال

 .كنيمبراي دستگاه ارسال مي PLCبخوانيم، براي اين كار فريم زير را توسط  PLC را توسط اين پروتكل و از طريق  (0020) 40021 آدرسخواهيم مي  

01 03 00 14 00 02Farme:

Slave Address Function Starting Address Hi Starting Address Lo Number of Register Hi Number of Register Lo CRC16 Hi CRC16 Lo

CRC  
Slave Addreee : آدرس دستگاه  

Function :كد درخواست كه از جدول فوق استفاده شده است.   
Starting Address  : 0020آدرس شروع محل خواندن كه مربوط به آدرس رجيسترهاي داخلي دستگاه است، در اينجا آدرس Decimal  :  0014  Hex است.   

Number of Register Hi : با فرمت پارامتر 1تعداد رجيسترهاي مورد نظر كه در اينجا تعداد Float  0002رجيستر مدنظر است    2يعني  Decimal  :  0002 Hex 
CRC16 : كد خطايCRC  

  .شودارسال مي PLCزير به   Frameپاسخ ميدهد   PLCدر حالت پاسخ كه دستگاه به 

  
Byte Count  :تعداد بايت هاي ديتاي ارسالي است. 

 .تر شودكمكاراكتر    3.5فريم نبايد از  دوو فاصله بين  بيشتر كاراكتر  1.5بايت نبايد از  دوفاصله بين : نكته
  
  
  
 


