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1. INTRODUCCION A MODBUS Y AL PRODUCTO

Muchas gracias por haber obtenido su GP41-40 equipado con MODBUS-RTU. Este manual esta enfocado para el
instalador profesional, si usted no lo es, por favor consulte con su distribuidor oficial. De ahora en adelante
cuando hablemos de GPIO nos estaremos refiriendo a GP41-4° (General Purpose Input Output.

MODBUS es un campo de estudio muy amplio que actualmente conecta dispositivos del mundo a través de un
maestro. Esta es la razén por la que MODBUS se ha convertido en nuestra opcion para ofrecerles a nuestros



clientes soluciones automatizadas y sencillas para integrar no solo nuestros productos, sino también una vasta
coleccién de otros componentes y controladores de terceras empresas.

MODBUS, MODBUS-RTU y otros nombres relacionados son marcas registradas de la Organizacién MODBUS.
Se puede encontrar informacion pertinente y documentacién en http:/iwww.Modbus.org/

1.1 PRINCIPIO DE OPERACION

El GPIO tiene implementado MODBUS-RTU como protocolo de comunicaciones que permite su operacion y
supervision desde el entorno de automatizacion de MODBUS. EL mantenimiento preventivo y la asistencia a
distintos fallos son también posibles gracias a la implementacion de registros internos en el GPIO donde se
almacenan errores y se controlan estados

Al enviar un mensaje por MODBUS-RTU, el GPIO es capaz de gestionar los relés de salida, leer entradas
discretas digitales, histérico de errores y mucho mas, dando al instalador/usuario un amplio abanico de nuevas
opciones basadas en la automatizacion.

1.2. CARACTERISTICAS BASICAS

La comunicacion MODBUS involucra una disposicion de red maestro/esclavo entre los dispositivos compartiendo
conexiones fisicas. Para el GPIO, esta conexion fisica se realiza a través de conexion en serie RS-485 Half
Duplex, la cual ha sido escogida como la mejor opcion entre otras debido a su amplitud de implementaciones y
robustez.

Para el GPIO, se ha implementado una conexion RS-485 Half Duplex y el proyectista ha decidido implementarla
en una red de un solo maestro. En esta implementacion, Maestro y Esclavo son dos piezas clave para entender
claramente el funcionamiento de la red.

El dispositivo maestro es el que controla el intercambio de informacion a través del bus de datos vy, si es
necesario, coordina tareas entre los diferentes esclavos (por ejemplo PLC Programmable Logic Controller,
SCADA, efc).

El Esclavo es aquel dispositivo conectado al bus que atiende a las peticiones del maestro, ya sea mandando
informacion al maestro o bien ejecutando tareas que este le ha solicitado.

2. PANEL FRONTAL

El médulo del panel frontal del GPIO tiene tres LEDS y un interruptor, el propdsito de estos elementos es el de
interaccionar y observar el estado del aparato, La Imagen 1 muestra el panel central.
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Imagen 1 Panel frontal

2.1. Leds Power, Rx y Tx
El funcionamiento de estos tres elementos es el siguiente:

POWER, se enciende cuando el médulo esta conectado, en caso contrario estara desconectado
RX, parpadea cuando el GPIO esta recibiendo datos.
TX parpadeara cuando el GPIO esté enviando datos.

Rx y Tx son, respectivamente, las abreviaciones de “recibiendo” y “transmitiendo”. Cuando el eslavo detecte una trama
desde el maestro el led Rx parpadeard y si el esclavo responde a esa peticion el led Tx también parpadeara.

2.2. Botén PROG



El boton PROG esta ideado para resetear manualmente el dispositivo para devolverlo a la version de fabrica y esta
localizado debajo de los leds, el procedimiento para resetear esta explicado en el punto 7.3.3 Configuracion de fabrica a

través del boton PROG
3. Conexiones

3.1. Conexiones eléctricas
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Imagen 2 Conexiones eléctricas
Los relés del GPIO pueden permitir o interrumpir la corriente de cuatro dispositivos de manera simultanea. Sin embargo
algunas precauciones se han de tener en cuenta a la hora de garantizar la integridad del GPIO.
Todas las salidas deben estar alimentadas al mismo voltaje (terminal CMR en Imagen 2). En caso de no hacerlo la
diferencia de potencial que se crearia de intentar controlar distintas lineas puede dar lugar a sobrealimentaciéon y
provocar fallos irreversibles a pesar de la proteccion interna del aparato, la salida de voltaje nominal es de 250V.
Del mismo modo, la suma de las corrientes no debe de ser mayor que la intensidad nominal del GPIO (In=5A). De lo
contrario los relés no soportaran la carga.
Cuando el GPIO controla varios aparatos, la intensidad debe cortarse por la misma fase, en el ejemplo se ha cortado la
linea. Si se llegase a un cortocircuito dentro del GPIO este puede sufrir dafios.
Nota: Tomese estos tres consejos e intégrelos en su metodologia de trabajo lo mas pronto posible con el fin de instalar
correctamente el GPIO, la Imagen 2 muestra un ejemplo de como controlar la maniobra de dos dispositivos.

3.2. Bus Connections
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Imagen 3 Conexiones BUS
3.2.1 conexidén de contactos libres de tensién

El GPIO tiene cuatro entradas discretas implementadas, las cuales no tienen voltaje asociado (libres de tension)y
pueden detectar pulsos digitales. Estos pulsos pueden ser leidos y sus flancos de bajada almacenados, también tiene
implementado un filtro digital que garantiza una medida correcta. Si se quiere leer los pulsos de sefiales con voltaje se
debe de usar un opto aislador. En el apartado 8 Digital_inputs se detallan sus caracteristicas.

3.2.2 Estandar RS-485 y conexiones de entradas digitales

Por otra parte el bus RS-485 aporta el estandar de comunicaciones conocido como ANSI/TIA/EIA-485.

Algunos fabricantes intercambian los cables “A” y “B” con respecto de este estandar, esto puede ocasionar confusiones
pero no es el caso del GPIO. Téngase en cuenta este aspecto cuando conecte dispositivos de otras compafiias en su red
MODBUS.

4. CARATERISTICAS DEL CABLEADO

4.1. Caracteristicas del cableado eléctrico

Ya que el GPIO se alimenta por la red doméstica no importa si linea (L, negro marrén o gris) esta conectado al conector
A1y el neutro (N, azul) al A2 o viceversa. El cable de proteccion eléctrica (PE, verde y amarillo) debera conectarse al
conector GND.

Este dispositivo puede ser alimentado por otros valores de tensidn alterna, consultese el folleto manual para mas
informaciéon BRON_GPIO_62368 _v1.0_ES.

4.2, Estandar Rs-485 y entradas digitales

El cableado recomendado para las comunicaciones MODBUS-RTU esta basado en una estructura lineal, bus activo, con
terminacion en ambos lados. Es posible conectar y desconectar dispositivos durante la operacion sin afectar a otros
dispositivos. El cable debe de ser trenzado y apantallado de acuerdo con la norma EN 50 170.

Los datos transmitidos en el dispositivo soportan desde de 1200m de cable sin repetidores a 10 Km con repetidores,
siempre y cuando la instalacion sea de acuerdo al estandar

Para los pares trenzados del cable RS-485, una caracteristica de impedancia superior a 100 Ohmios sera recomendable,
especialmente para comunicaciones a 19200 baudios o mas.

5. AISLAMIENTO DEL BUS Y TERMINACION RESISTIVA

Si el usuario tiene acceso al bus, este deberia de estar doblemente aislado. En general la accesibilidad del bus
dependera de cada instalacién, el GPIO dispone de un aislamiento de seguridad en la capa fisica del bus del GPIO.
Ademas, por motivos de seguridad, se recomienda asegurar que los demas dispositivos también comparten el mismo
aislamiento.

Es recomendable realizar una terminacidn al final de cada extremo del BUS, incluso cuando se use un cable mas largo o
velocidad de comunicacion superiores. La terminacion resistiva se usa para prevenir que una sefial de radio frecuencia
(RF) interfiera en las comunicaciones. Debe usarse en los dos extremos de la linea y conectarse en paralelo (tal y como
se puede ver en la Imagen 4, Rt=120 Ohm, 0.5 W.
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Imagen 4. Terminacién resistiva

6. DESCIPCION MODBUS

6.1. Funciones soportadas

Por favor, tenga cuidado al utilizar estas funciones y asegurese de que la funcién utilizada es la correcta.
MODO ACCESO A BIT

Las funciones que acceden a bits estan implementadas de acuerdo con el estandar MODBUS-RTU descrito en:
http://www.modbus.org/docs/Modbus_Application_Protocol_V1_1b3.pdf

0x01 READ COILS

0xOF WRITE MULTIPLE COILS

0x05 WRITE SINGLE COIL.

0x02 READ DISCRETE INPUTS.

MODO ACCESO A REGISTRO

Las funciones que acceden a registros estan implementadas de acuerdo con el estandar MODBUS-RTU descrito en:
http://www.modbus.org/docs/Modbus_Application_Protocol _V1_1b3.pdf

Los registros son, en general enteros sin signo de 16 bits.

0x03 READ HOLDING REGISTERS

0x04 READ INPUT REGISTERS

0x10 WRITE MULTIPLE REGISTERS

0x06 WRITE SINGLE REGISTER

6.2. Cédigos de Excepcidn

Los codigos de excepcion estan implementados de acuerdo con el estindar MODBUS-RTU descrito en:
http://www.modbus.org/docs/Modbus_Application_Protocol V1_1b3.pdf

Los codigos de excepcion implementados son del 1 al 4

La excepcidén 4 aparece cuando se trata de escribir sobre power_counter o wtd_counter, descrito en el punto 11, los
codigos de excepcion aparecen de forma normal

7. DESCRIPCION Y CONFIGURACION DEL APARATO

7.1. Descripcion General

Por medio de peticiones a través de MODBUS, se pueden manipular los 4 relés y el estado actual de sus 4 entradas
digitales se pueden leer.

Cuando se realizan peticiones simultaneas a través de MODBUS y no hay ningun conflicto en el BUS, la ultima peticion
sera la que tenga efecto.

En general, no hay una verificacion en la consistencia de los valores mandados a especificos registros. Por ello es
responsabilidad del operador verificar dicha consistencia.

En este manual, el nUmero en hexadecimal es representado en formato 0xZZ, donde ZZ es el nimero.

El Input Register que indica el estado del GPIO en el diagrama de estados se indica en el punto 7.2 Diagrama de estados
y todas las localizaciones en memoria estan en el punto 11 Mapa basico de registros Modbus RTU.

7.2. Diagrama de estados

Cuando el sistema se enciende el estado es siempre start. Si no se activa el Watchdog y no se realiza ninguna peticion el
estado permanecera en Start.

Desde Start es posible is al estado Request (si se realiza una peticion) o al estado Watchdog (si este es activado). Desde
el estado de Request tambén podemos volver a Request cuando realizamos otra peticion-

Y cuando el Watchdog se activa entramos al estado Watchdog, de este estado o bien podemos salir enviando una
peticiéon y entrando en Request o bien si la configuracion de Watchdog es la correcta al dispararse se volvera al estado
start (indicado con una flecha con puntos) como se ve en la Imagen 5.
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Imagen 5. Diagrama de estados

7.3. Configurando el GPIO

7.3.1 Configuracion de direccién

La direccion del GPIO en el bus se realiza a través del Holding Register 0x00

ID_Address: Direccién del GPIO en el bus

Valor de fabrica: Ox1A.

Valores sugeridos: 0x1A - Ox1E.

El valor predefinido para el GPIO es Ox1A. Sin embargo, si se quiere implementar mas de un GPIO entonces sus
direcciones no deben de ser las mismas.

Esta situacion puede solucionarse escribiendo un nuevo valor en el holding register 0x00. El siguiente ejemplo muestra
cémo hacer este procedimiento.

Ejemplo: cambiar la ID_Address de 0x1A (defecto) a Ox1B.

Mensaje transmitido: 1A 10 00 00 00 01 02 00 1B 58 AB

Donde:
1A es la direccion del esclavo (la actual
10 es la funcién usada. Write multiple registers.

0000 esladireccion del holding register que se va a escribir.

0001 eselnumero de registros que se van a escribir (1 en este caso).
02 es el numero de bytes de datos que se van a enviar

00 1B eslanueva ID_Address

58 AB esel CRC.

7.3.2. Configuracién de comunicaciones

La seleccion de los Baudios en la comunicacidn en serie se realiza a través del holding register 0x01. Por defecto es de
9600 bps y 8E1 (8 bits de datos, par con un bit de paro). Sin embargo, se pueden soportar otras velocidades, esto se
muestra en la tabla de abajo.

La razon por la cual se debe soportar tramas de N2 es para mantener el estandar de MODBUS, ya que se mandan 11
bits por byte (1 de marcha + 8 de datos + 1 de paridad + 1 de paro). Cuando no se indica el tipo de paridad se
introduciran 2 bits de paro para mantener la estructura de 11 bits requeridos por el estandar.

Por razones de compatibilidad, las tramas N1 también estan soportadas. Sin embargo, téngase en cuenta que de esta
manera no se estd cumpliendo el estandar MODBUS ya que solo se usan 10 bits por byte.

Por esto, la seleccion de la velocidad de transmision se completa definiendo el ratio de Baudios, numero de bits de
datos, paridad y numero de bits de paro.

COM_Setup: Configuracién de comunicaciones
Valor de fabrica: 0 9600, 8E1
Valores soportados: 0 9600, 8E1

1 19200, 8E1

2 9600, 8N2

3 19200, 8N2

4 9600, 8N1

5 19200 8N1

7.3.3 Configuracién de fabrica a través del boton PROG

El siguiente ejemplo sirve para ilustrar el procedimiento para resetear el GPIO con el fin de recuperar la ID_Address
original. Sea consciente de que los registros DI_x_counter (donde “x” es un nimero del 1 al 4) y los latcheadas alarm
registers seran borrados en el proceso (estos registros estan detallados en los puntos 9.1 y 10.1.4 respectivamente).
Con el fin de resetear a los valores de fabrica los pasos han de ser los siguientes



Desconecte el aparato

Presione el botén PROG

Mientras mantienes presionado el botdn PROG, vuelva a conectar el GPIO.

ElI GPIO volvera al estado Starty tendra otra vez el ID_Address original en el holding register 0x00 (0x1A). Sin embargo
se restearan los registros DI_x_counter (donde “x” es un niumero del 1 al 4) y las alarmas latcheadas asi que tenga
cuidado con esto.

7.4. BROADCASTING

El broadcasting no esta soportado por el GPIO.

7.5. WATCHDOG

El Watchdog es un temporizador implementado en el GPIO cuya finalidad es comprobar si la comunicacion en el bus
esta activa.

Segun se definira a continuacién, el tiempo considerado para disparar el Watchdog y las tareas que debe realizar en ese
caso necesitan ser definidas.

Cuando el GPIO pierde comunicacién durante un tiempo mayor que el watchdog_time, tanto el bit mas significativo del
registro de alarmas latcheadas del holding register 0x20 como el del input register 0x01 se pondran a 1.

Nota: Si el watchdog_time es menor de 30 segundos la primera vez que encendamos el GPIO este se disparara a los 30
segundos por razones de seguridad.

7.5.1. WATCHDOG Time

El watchdog time se define en el holding register 0x10. Este tiempo esta en segundos. 0 significa que el watchdog esta
deshabilitado, este es el valor por defecto.

Cada vez que el watchdog se dispare el registro WDT_counter situado en el holding register 0x31 se incrementara,
explicado en el punto 9.3.

Para activar la funcién de watchdog, establezca el tempo de watchdog a un valor diferente de 0.

Ejemplo: establecer el tiempo de watchdog a 30s

Mensaje transmitido: 1A 10 00 10 00 01 02 00 1E 9A 38

Donde:
1A es la direccion del esclavo
10 es la funcién utilizada. Frite Multiple Registers.

0010 esladireccién del holding register que se va a escribir.

0001 eselnumero de registros que se van a escribir, 1 en este caso.

02 es el numero de bytes que se van a recibir

00 1E eselvalorenviado, 30 es decimal.

9A 38 eselCRC.

Ahora, el watchdog_time esta establecido en 30d. Por lo tanto, cuando dos mensajes correctamente construidos se
reciban en el GPIO en menos de 30 segundos, el watchdog no se activara. De modo contrario, si que se activara.
Para conocer el valor del watchdog_time, es necesario leer el holding register.

Mensaje recibido: 1A 03 02 00 1E 5C 4E

1A es la direccion del esclavo
03 es la funcién usada. Read holding registers.
02 es el numero de bits de datos que se van a enviar

00 1E es el tiempo configurado (30s).
5C4E esel CRC.

7.5.2. WATCHDOG config

Localizado en el holding register 0x11, indica que estado tendra lugar cuando se dispare el watchdog

El Byte alto:

Si es 0, entonces cuando se dispare el watchdog, este forzara al GPIO a entrar en el estado Watchdog.

Si es puesto a un valor distinto de 0, entonces cuando se dispare el watchdog, este entrara en el estado de Start.
El Byte bajo: no se usa en el GPIO

Ejemplo: Configuracién del watchdog para que entre en el estado Watchdog al dispararse.

Mensaje transmitido: 1A 10 00 11 00 01 02 00 00 1B E1

Donde:
1A es la direccion del esclavo.
10 es la funcién usada. Write multiple registers.

00 11 esladireccidn del primer registro que se va a escribir.
0001 eslacantidad de registros que se van a escribir, 1 en este caso
02 es el numero de bytes que se van a enviar.
00 00
Byte alto: al dispararse el GPIO estara en el estado de watchdog.
Byte bajo. No se usa.
1BE1 eselCRC.
7.5.3. WDT_Relay_state
El WDT_Relay_State determina que relés estaran abiertos o cerrados cuando se active el watchdog, esta localizado en
el holding register Ox14.
La manera de controlarlos es mediante el valor en binario mandado a este registro, desde el bit mas significativo al
cuatro son los relés en orden creciente.
Ejemplo: poner el WDT_relay_state de la siguiente manera: el primero y el tercero cerrado y los demas abiertos (RL4=0;
RL3=1; RL2=0; RL1=1).
Mensaje transmitido: 1A 10 00 14 00 01 02 00 05 DB B7



Donde:

1A es la direccion del esclavo

10 es la funcién usada. Write Multiple Registers.

00 14 esla direccion del primer registro que se va a escribir.

0001 es el numero de registros que se van a escribir.

02 es el numero de bytes que se van a enviar.

0005 enbinario, es el equivalente a cerrar sélo el primery el tercer relé.

DBB7 eselCRC.

NOTA: Téngase en cuenta que el watchdog se ha implementado por motivos de seguridad. Sin embargo el que esté
activado o no depende siempre del criterio del instalador/integrador. Siempre se tiene que tener en cuenta las
implicaciones al implementarlo. Usese esta caracteristica bajo su propia responsabilidad.

Tanto el Watchdog_time como el Watchdog_configy el WDT_relay_state deben de definirse conjuntamente.

8. Entradas Digitales

Localizadas en el Input Register 0x20 pueden adquirir el valor de sefiales discretas tales como los contactos libres de
tension, o bien contactos con tensién aislados con optoaisladores (o opto acopladores). Sus flancos de bajada pueden
ser filtrados y almacenados (explicaciones en puntos 9.1 Digital_input Counters y 8.1 Configuracion de los filtros de
entrada digitales respectivamente). La Imagen 6 muestra un ejemplo del conexionado MODBUS y para leer dos
dispositivos que generan sefales libres de tensién (como un interruptor).
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Imagen 6 Entradas digitales en el GPIO
8.1. Configuracion del filtro de las entradas digitales
Algunas sefales tienen comportamientos espurios y pueden ocasionar problemas o medidas no consistentes. Estas
conexiones pueden tener picos aleatorios producidos por rebotes fisicos y los contadores pueden almacenar mas de un
incremento por flanco de bajada real, ilustrado en el diagrama de arriba de la Imagen 7.
La intencidn de este filtro es evitar estos flancos de bajada erréneos y conseguir un solo incremento por pulso, ilustrado
en el diagrama de abajo de la Imagen 7.



P Time filter 8 &

Imagen 7 Sefal espuria con vy sin filtro digital
Este problema puede solucionarse configurando diginputFilterConfig (localizado en el holding register 0x12) definiendo
el tiempo en el que el GPIO ignorara la sefial, después de este tiempo la sefial sera leida normalmente.
Este tiempo ha de ser mayor cuando la sefal tenga mas picos y menos o cero cuando la sefal no tenga o tenga pocos
picos. Los parametros del filtro seran:

0x12  Byte alto Tiempo necesario para ignorar malas lecturas.
0  Sinfiltro. 2 Tiempo de 10ms 4 Tiempo de 500ms
1. Tiempo de 1ms. 3 Tiempo de 100ms

0x12 Byte bajo Entrada o entradas que se van a filtrar.

Ejemplo: configuracion de filtro para las entradas 1, 3 y 4.con 500ms de tiempo.
Mensaje transmitido: 1A 10 00 12 00 01 02 04 OD D8 D7

Donde
1A es la direccion del esclavo.
10 es la funcién usada. Write Multiple Registers.

00 12 esla direccion del primer registro que se va a escribir.
0001 eslacantidad de registros escritos.
02 es el numero de bytes que se van a escribir.
04 0D
Byte alto 0000 0100 para indicar los 500ms.
Byte bajo 0000 1101 para indicar las entradas 1, 3 and 4.
D8 D7 esel CRC.
Mensaje recibido: 1A 10 00 12 00 01 A2 27
8.2. Lectura de contactos con tension (Wet contacts)
En vez de generar un cortocircuito o un abierto como las de libre tension (dry contacts), estas generan una diferencia de
potencial entre sus terminales. Si se quiere leer un contacto con tension (wet) se debe usar un opto aislador con el fin de
garantizar aislamiento entre las entradas del GPIO y el contacto con tensidn, como se puede ver en el ejemplo de la
Imagen 8.
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Imagen 8 Lectura de contactos con tension en el GPIO
Si se requiere mas informacidn acerca de los opto aisladores, por favor consultese cualquier manual de un opto
aislador.

9. Contadores

El GPIO tiene un total de 3 contadores, cada uno cuenta distintos aspectos del GPIO relacionados con su
comportamiento.

9.1 Digital Input Counters

Estos contadores estan localizados en el input register 0x03-0x06 y sélo se incrementan cuando la entrada detecta un
flanco de bajada (cuando pasa de 1 a 0). Se llaman DI_x_counter (donde “x” es un nimero del 1 al 4). A partir de la
versién de firmware 120 (SW) estos registros son de 32 bits en vez de 16 bits.

Recuerde que si el GPIO se reprograma como se explico en el punto 7.3.3 Configuracion de fabrica a través del boton
PROG estos input registers seran reseteados.

Ejemplo: lectura de digital input counters como input registers. Valores después de resetear el dispositivo a configuracion
de fabrica.

Mensaje transmitido: 1A 04 00 03 00 04 02 22

1A es la direccion del esclavo

04 es la funcién usada. Read Input Registers.

00 03 esladireccion del inputregister que se va a leer.

0004 eselnumero de bytes que se van a leer.

0222 eselCRC

Mensaje recibido: 1A 04 08 00 00 00 00 00 00 00 00 55 E9

9.2 Power counter

Localizado en el holding register 0x30 se incrementa cada vez que el GPIO es conectado,
Ejemplo: consultando el power_counter antes y después de forzar al dispositivo a restearse a configuracién de fabrica.
Mensaje transmitido (antes de resetear): 1A 03 00 30 00 01 87 EE

Donde
1A es la direccion del esclavo
03 es la funcién usada. Read Holding Registers.

00 30 esladireccidn del holding register que se va a leer.

0001 eselnumero de bytes que se va a leer.

87EE eselCRC

Mensaje recibido: 1A 03 02 00 3F 9C 56

Mensaje transmitido (después de resetear): 1A 03 00 30 00 01 87 EE
Mensaje recibido: 1A 03 02 00 40 DD B6

Donde:
1A es la direccién del esclavo.



03 es la funcién usada. Write multiple registers.
02 son los bytes recibidos.

0040 son los datos bytes que se han leido.

DD B6 eselCRC

9.3 WDT counter

Localizado en el holding register 0x31, se incrementara cada vez que el watchdog se dispare
Ejemplo: consultando WDT_counter antes de que el watchdog se dispare

Mensaje transmitido (antes) 1A 03 00 31 00 01 D6 2E

Mensaje recibido: 1A 03 02 44 D3 AE DB

Donde

1A es la direccion del esclavo

03 es la funcion usada, read holding registers.
02 son los bytes recibidos.

44 D3 eselvalordel WDT_counter

AEDB eselCRC

La cantidad de veces en las que el GPIO ha entrado en watchdog son 0x44D3
Mensaje transmitido (después): 1A 03 00 31 00 01 D6 2E

Mensaje recibido: 1A 03 02 44 D4 EF 19

Donde

1A es la direccion del esclavo

03 es la funcién usada, read holding registers.
02 son los bytes recibidos.

44 D4 es el valordel WDT_counter.
EF19 eselCRC

10 Modos de operacién

10.1. Modo basico

En esta seccion se asume que se ha establecido una conexidn correcta con el GPIO y por lo tanto, las configuraciones y
la configuracidon de comunicaciones son las correctas.

10.1.1. Start relay state
Es la disposicion de los relés en el GPIO cuando se encienda (localizados en el holding register 0x15 y coils 0x150 a
0x153) la Imagen 9 muestra la disposicion de estos relés en relacion con el registro de la tabla.

Start Relay State Holding Register 0x15 Low Byte

Coils |0x150 0x151 Ox152 Ox153

I N
A1 GND A2 CMR RL1 RL2 RL3 RL4

I I I I
----110/230 Vac---- | I/ / (’ /

o oo
X%
5

Imagen 9 Startt_relay_state
Ejemplo: configurar el start_relay_state con todos los valores a 0
Mensaje transmitido: 1A 10 00 15 00 01 02 00 00 1A 65
Donde:
1A es la direccion del esclavo.
10 es la funcién usada, write multiple registers.
00 15 esladireccion del holding register que se va a escribir.
0001 es el numero de registros que se van a escribir.
02 es el numero de bytes de datos que se van a enviar.
0000
Byte Alto: no tiene uso
Byte Bajo: los cuatro bits menos significativos se refieren a los relés en orden creciente
1A 65 esel CRC.
Mensaje recibido: 1A 10 00 1500 01 13 E6



10.1.2. Comprobando el estado actual

El estado actual del GPIO esta disponible a través del input register status 0x00. Este registro tiene un significado
diferente para el Byte alto y para el Byte bajo.

En el Byte bajo, el bit menos significativo se usa para mostrar si hay algun error activo, cuando exista un error este bit
sera 1.Se puede hayas mas informacion detallada acerca de los errores detectados a través del input register 0x01
(alarmas instantaneas) o bien a través del holding register 0x20 (explicado mas adelante en los puntos 10.1.5
Comprobando el registro de alarmas instantaneas y 10.1.4 Comprobando el registro de alarmas latcheadas
respectivamente).

Solo se ha implementado la alarma de watchdog, la cual significa que, si existe un error, este es el de watchdog.
Por otra parte el Byte Alto indica los codigos para los distintos estados, como se muestra en la siguiente tabla.
High byte Low Byte

00 start. 00 no hay error
01 watchdog. 01 error
02 request.

Ejemplos de valores del input register Status 0x00:
0x000 start state no hay errores.
0x001 start state y error, debido al watchdog.
0x100 request state y no hay error.
0x201 watchdog state y error debido al watchdog.
Ejemplo, leer el estado actual en el GPIO
Mensaje transmitido: 1A 04 00 00 00 01 32 21
Donde:
1A es la direccion del esclavo.
04 es la funcion usada. Read input registers.
00 00 es la direccion del primer registro que se va a leer.
00 01 es el numero de input registers que se van a leer
3221 eselCRC
Mensaje recibido:: 1A 04 02 02 01 1D 92, lo cual indica que esta en el watchdog state con la alarma activada..
Donde:

1A es la direccion del esclavo.

04 es la funcién usada. Read input registers.
02 es el numero de bytes que se van a leer.
02 01

Byte alto: el GPIO esta en el Watchdog state.
Byte bajo: EI GPIO tiene una alarma activa (la del watchdog).
1D 92 eselCRC.

10.1.3. Peticion de cambio de los relés

Los relés pueden cambiar de estado mediante una peticién al GPIO a través del control_word_wo (localizada en el
holding register 0x21 o los coils 0x210 al 0x213).

Se puede cambiar tanto por holding register como por coils, ambos métodos hacen lo mismo pero no se deben de
mezclar para evitar errores, la imagen 10 muestra la disposicion de estos holding registers y coils con respecto al
dispositivo.

CONTROL WO Holding Register Ox21 Low Byte

Coils |0x210 Ox211 0x212 Ox213

L1 1 |
A1 GND A2 CMR RL1 RL2 RL3 RL4
o | | I

----110/230 Vac---- / / / (

O POWER

O RX
0 TX

Imagen 10 localizacion en la tabla de los relés
Ejemplo: activando los relés 1y 3.
Mensaje transmitido: 1A 10 00 21 00 01 02 00 05 DE 12
Donde:
1A es la direccion del esclavo.
10 es la funcién usada. Write multiple registers.



0021 esladireccion de los holding registers que se van a escribir.
0001 es el numero de registros que se van a escribir.
02 es el numero de bytes de datos que se van a escribir.
00 05
Byte alto: no tiene uso.
Byte bajo: es (en binario) el equivalente a que estén cerrados so6lo el primero y el segundo relé
1A65 eselCRC.
Mensaje recibido: 1A 10 00 21 00 01 52 28

10.1.4. Comprobando el registro de alarmas latcheadas

Es posible comprobar las alarmas que se han activado desde que el GPIO ha sido conectado, o reseteado. Solo se ha
implementado la alarma de watchdog.

Para comprobarlo, se debe leer el holding register 0x20, desde el bit 0 al 14 no tiene uso, pero se puede leer, el bit15 es
el de la alarma de watchdog, también se pueden leer como coils (desde el 0x200 al 0x20F).

El valor 1 significa que la alarma esta activada, 0 significa desactivada.

Si la alimentacion falla o el equipo se desconecta, todas las alarmas volveran a 0. Estos valores también se pueden
forzar.

Ejemplo: leer alarmas latcheadas como holding registers cuando la alarma de watchdog esté activada

Mensaje transmitido: 1A 03 00 20 00 01 86 2B (read holding register 0x20).
Mensaje recibido: 1A 03 02 80 00 BD 86

Donde:

1A es la direccion del esclavo.

03 es la funcién utilizada. Read holding registers.

02 es el numero de bytes de datos que se van a leer.

80 00

Byte Alto: el bit mas significativo indica error de watchdog
Byte Bajo: no se usa.
BD 86 eselCRC.
Ejemplo: leer alarmas latcheadas como coils cuando la alarma de watchdog haya sido activada.

Mensaje transmitido: 1A 01 02 OF 00 01 CF 9A (read coil 0x20F).
Mensaje recibido es: 1A01 01 01 96 AC

Donde:

1A es la direccion del esclavo.

01 es la funcién usada. Read Coils.

01 es el numero de coils que se van a leer.

01 es el coil leido, indica que la alarma se ha activado.

96 AC esel CRC.

Ejemplo: resetear todas las alarmas escribiendo 00 00 en el holding register 0x20
Mensaje transmitido: 1A 10 00 20 00 01 02 00 00 1F CO

Donde:
1A es la direccion del esclavo.
10 es la funcién usada. Write multiple registers.

0020 esladireccion del primer holding register que se va a leer.

0001 eselnumero de holding registers que se van a escribir, 1 en este caso.
02 es el numero de bytes de datos que se van a enviar.

0000 eseldato enviado (0 para desactivar la alarma).

1FCO0 eselCRC.

Mensaje recibido: 1A 10 00 20 00 01 03 E8

10.1.5. Comprobando el registro de alarmas instantaneas

Cuando exista un error el bit menos significativo de Status IR 0x00 y el mas significativo de alarmas instantaneas se
pondran a 1, tal y como se explicé en 10.1.2 Comprobando el estado actual

Ejemplo: comprobando el estado del registro alarmas instantaneas

Mensaje transmitido: 1A 04 00 01 00 01 63 E1

Donde
1A es la direccion del esclavo.
04 es la funcién usada. Read input registers.

0001 esladireccion del primer input register que se va a leer.
0001 eselnumero de inputregisters que se van a poner.

63 E1 eselCRC.

Mensaje recibido: 1A 04 02 80 00 BC F2

Donde:

1A es la direccién del esclavo.

04 es la funcién usada. Read input registers.
02 es la cantidad de bytes que se van a leer.

8000 eselvalorde los inputregisters leidos, solo el valor mas significante esta a 1
BCF2 esel CRC.
La localizacién de este input register se muestra en la tabla del punto 11 Mapa Basico de registros Modbus RTU, del
mismo modo que las latcheadas, del bit 0 al 14 no se usa, mientras que el 15 indica error de watchdog cuando se activa.



11. Mapa basico de registros MODBUS RTU

La tabla que se muestra en este punto es nuestro mapa de registros exclusivo y original, con el nombre de la funcién y su
direccion.

Ademas del propio mapa de registros, hay una relacion directa entre los holding registers 0x21 y los input registers 0x00.
Mientras que el primero sirve para pedir acciones, el segundo sirve para comprobar que la accidn requerida se esta
realizando.

También hay una relacidn directa entre las alarmas latcheadas del holding register 0x20 y las alarmas instantaneas del
input register 0x01. Mientras que el primero son todas las alarmas acumuladas desde que el GPIO se encendio, el
segundo son las alarmas que actualmente estan activadas. Como solo se ha implementado el watchdog esa sera la
unica alarma posible. Lo que significa que estos dos registros deben coincidir cuando la alarma se active.

Para resetear estas alarmas es necesario resetear el holding register 0x20 y no los input registers 0x01. Ya que los input
registers son de solo lectura y la alarma desaparecera cuando se desactive.

Nota: una desconexién de la corriente de alimentacion también reseteara todas las alarmas latcheadas

Holding |fInput

Name Registersiregisters

Coils Inputs (Description

Este parametro es la direccion del GPIO, por
defecto Ox1A. Si la instalacidn tiene mas de un
GPIO, sera necesario que los dos no tengan la
misma direccion

Este parametro determina la velocidad en la
comunicacién MODBUS, hay 6 posibilidades
Configuracion de fabrica 0. 9600, E81
alores soportados 1.19200, 8E1
2. 9600, 8N2
3. 19200, 8N2
4.9600, 8N1
5.19200, 8N1

Este parametro indica el byte alto que representa
el manufacturer code.

Este parametro indica el byte bajo que representa
el manufacturer code

Este parametro indica el byte alto que representa
el Product code.

Este parametro indica el byte bajo que representa
el Product code.

ID_Address 0x00

COM_Setup 0x01

ID_Manufacturer_hi 0x02

ID_Manufacturer_lo 0x03

ID_Product_code_hi 0x04

ID_Product_code_lo 0x05

[Reserved 0x06 [Reservado.
HW Version ox07 Este parametro indica la version de hardware del
- GPIO
SW_Version 0x08 Este parametro indica la versién de Software del
GPIO
- — = -
MODEL_Serie_hi 0x09 Este parametro indica el byte alto del n? de serie
del GPIO.
> — - 5 -
MODEL_Serie_lo 0X0A Este parametro indica el byte bajo del n2 de serie
del GPIO.
- — =
MODEL Production hi  lloxoB lEste parametro indica el byte alto del n? de lote del
- - producto

MODEL_Production_low [0x0C [Este parametro indica el byte bajo del n2 de lote

‘del producto
HEste parametro indica el tiempo en segundos que

puede pasar desde la Ultima comunicacién hasta

Vatchdog_time 0x10 que el GPIO se active. Si se pone 0 se desactiva,
rango 0-65535
cuando se active..
Byte Bajo Is the state when the Watchdog triggers
0x11 (not used)
\Watchdog_config low byte ’
high byte Byte Alto

Si es 0 entonces cuando se active
ira al estado watchdog
Si es diferente de 0 ird al estado start

Este parametro define el tiempo en el cual se

Este parameto define como actuara el watchdog



0x12

evitar malas medidas
Byte Alto: en binario, las entradas filtradas.

ignoran las lecturas de las inputs del GPIO para
DiglnputFilterConfig pito...3
Byte bajo
0 Sin filtro.
. 1 filtro con 1 milisegundo.
pit7.10 2 filtro con 10 milisegundos.
3 filtro con 100 milisegundos.
4 filtro con 500 milisegundos.
wdt_relay_state Este registro establece la disposicion de relés
cuando el GPIO entra en el estado de watchdog
Byte bajo: En binario, el estado deseado de los 4
0x14 relés.
0x140
bit0...3 Ox141 RL1
0x142 RL2
0x143 RL3
RL4
Start Relay State 0x15 Este registro define el estado de los 4 relés al entrar
en el estado de start.
bit0...3
Byte bajo: en binario, el estado deseado de los
0x150 relés
0x151
0x152
0x153 S
RL3
RL4
Latched Alarm Este parametro indica si se ha activado alguna
0x20 0x200 to alarma desde que el GPIO se ha encendido
Watchdog bit0...14 0x20E
bit15 0x20F Bit mas significativo: 1 watchdog activado, 0
watchdog no activado.
control_w0 0x21 Byte bajo: en binario.
bit0...3 0x210
0x211 RL1. 0 = Relé cerrado, 1 = relé abierto
0x212 RL2. 0 = Relé cerrado, 1 = relé abierto d
bit4.15 8’%12 RL3. 0 = Relé cerrado, 1 = relé abierto
bit4.. X to RL4. 0 = Relé cerrado, 1 = relé abierto d
0x21F
no usado
Counters
Se incrementa cada vez que el GPIO se conecta a la
power_counter red.
WDT_counter Se incrementa cada vez que el GPIO entra en
watchdog.
DI_1_Counter_hi 0x03
DI_1 Counter_lo 0x30 8)(82 Cada uno de estos contadores se incrementa
DI_2_Counter_hi 0x31 0§06 cuando detectan un flanco de bajada en el input
DI_2_Counter_lo 007 correspondiente del GPIO.
DI_3_Counter_hi 0?08
DI_3_Counter_lo 0x09 En SW < 120, DI_x_counter son de 16 bits sin
DI_4_Counter_hi signo y se mapean del IR 0x03 al IR 0x06.
0Xx0A
DI_4 Counter_lo
De SW 120 en adelante, DI_x_counter son de 32
bits sin signo y se mapean en parte alta y parte
baja desde el IR 0x03 al IR 0x0A.
Status 0x00
A b 0x000 |[Byte bajo: Indica la alarma, 1 =alarma de
olfjrm Jow byte Watchdog. 0 = no hay alarma de watchdog
.bit 0
0 Start State high byte 0x008.
1: Request State 0x00B .
2: Watchdog state bits.. 11 Byte alto: Indica el estado actual del GPIO.
Instantaneous Alarm 0x01 Este parametro indica las alarmas instantdneas.
bit1...14 . e e . .
Watchdog g:t 15 0X01F Bit mas significativo: 1 watchdog activado, 0

atchdog no activado.




Digital inputs 0)?02 0x020 {input 1
bit0...3

0x021 |nput 2

X023 finput 4

Este registro define los contactos leidos a través de
las entradas.

12. Revision del producto
Manual v.1.05: Toda la informacion de este manual describe el comportamiento de la versién de Hardware 1.02 y

Software 1.20



