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TH 伺服-Modbus 通讯功能说明 V3.1 

1 功能概述与接线图 

伺服驱动器具有RS-485串行通讯接口，使用此接口通过MODBUS协议可控制伺服系统、

变更参数以及监视伺服系统状态等多项功能。通讯端口CN3的接线说明如下： 

L20/L30驱动器的通讯端口使用三位的端子，外形和针脚分布为： 

 

其他规格驱动器的通讯端口使用双排DB9插座，外形和针脚分布为： 

 
特别说明：RS485通讯端口也可以通过CN1的40/41/42连接，详见产品说明书。 

2 通讯参数 

P-181 驱动器通讯 ID 号 
范围 缺省值 单位 

-1～32 -1  
使用RS-485通讯时，上位控制器为主机，伺服驱动器为从机。伺服驱动器的通讯地址

需由此参数设定为不同的通讯站号，站号地址的设定范围为-1～32，默认值为-1表示关闭通

讯功能，设置值大于0表示开放通讯功能。在使用通讯功能之前，必须将此参数设置为需要

的站号，此站号代表本驱动器在通讯网络中的绝对地址，一组伺服驱动器仅能设定一站号，

若重复设定站号将导致无法正常通讯。 

P-182 MODBUS 通讯波特率 
范围 缺省值 单位 
0～3 2  

通过此参数选择RS-485通讯的波特率，不同的值对应不同的波特率，选择的通讯波特

率需与上位控制器的通讯波特率一致，具体的设定值如下： 
 参数意义： 

0：波特率为 4800bps 
1：波特率为 9600bps 
2：波特率为 19200bps 
3：波特率为 38400bps 

P-183 
MODBUS 通讯数据模式选择 
（暂时只支持 RTU 数据格式） 

范围 缺省值 单位 
0～5 1  

通过此参数选择RS-485通讯的数据模式，选择的数据模式需与上位控制器的通讯协议

一致，具体的参数值意义如下： 

0：数据位-8 位  校验位-无             停止位-1 位 
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1：数据位-8 位  校验位-偶校验（Even） 停止位-1 位 
2：数据位-8 位  校验位-奇校验（Odd）  停止位-1 位 
3：数据位-8 位  校验位-无             停止位-2 位 
4：数据位-8 位  校验位-偶校验（Even） 停止位-2 位 
5：数据位-8 位  校验位-奇校验（Odd）  停止位-2 位 

3 MODBUS 通讯协议 

使用RS-485串行通讯时，每台伺服驱动器必须预先在参数P-181上设定其通讯站号，计

算机或者上位控制器根据站号对相应的伺服驱动器实施控制；波特率需要参考上位控制器的

通讯方式来设定参数P-182；MODBUS通讯协议暂时只支持RTU（Remote Terminal Unit）模

式，使用者可根据上位控制器的要求在参数P-183上设定所需的通讯数据模式。以上参数设

置完成后，需要执行参数保存操作并且断电重启驱动器后才能生效。以下说明MODBUS 通
讯的具体内容。 

通讯数据结构： 

 RTU 模式： 
MODBUS 应用层协议定义了一个简单的协议数据单元（PDU），如下图所示，该协议数

据单元不依赖于底层的通讯层。 
地址场 功能码 数据场 检验码 

MODBUS 以地址场作为帧的开始，地址场的内容为有效地址值（0～247），主机在请求

信息的地址场中放置从机地址值以确定该请求信息的接收者，符合条件的从机接收到信息并

完成相应处理之后，在响应信息的地址场中放置自身的地址值，使主机知道是何从机发送的

响应。 

地址场之后是功能码，它指示从机将完成何种操作。功能码之后是数据场，数据场包含

请求和响应的参数，根据功能码的不同，数据场的格式、长度以及含义也有所不同。 

 校验码是用来验证信息的有效性，保证信息传送的可靠性。RTU 模式下是使用的 16 位

CRC（Cyclical Redundancy Check）校验。 

RTU 模式下，信息帧中的每 8 位一个字节的数据按 2 个 4 位的 16 进制码发送，例如：

1byte 数据 64H。 

RTU 模式是面向比特的传输模式，以不少于 3.5 个字符的空闲时间为帧的开始，随后发

送的是地址场，网上设备监视通讯总线，当连续监视到 3.5 个字符的空闲时间后可以接收地

址场信息，当判断接收到的地址场信息为有效时，继续接收其后信息，然后根据功能码及附

加信息进行相应操作，若要求有响应信息则封装响应信息并发送给主机。最后发送的字节大

约经过 3.5 个字符的空闲时间后表示信息帧的结束，新的信息帧可以发送。RTU 模式靠模拟

的同步信息来保持帧同步，整个信息帧必须作为连续数据流一次传送完。如果一个连续数据

流在传送过程中，接收设备检测到有1.5个以上字符间隔时间，则认为一帧数据已经接收完，

并把下一个接收字符作为下一帧的开始。在正常情况下，信息帧之间的间隔时间至少有 3.5

个字符，即一帧数据发送完，至少要经过 3.5 个字符的空闲时间才能发送下一帧数据。 
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RTU 模式下的信息帧格式为： 

START 地址场

（ADR） 
功能码 

（CMD）

数据场 
（DATA） 

校验码 
（CRC） 

END 

T1-T2-T3-T4 8 bits 8 bits n*8 bits 16 bits T1-T2-T3-T4

注：T1-T2-T3-T4 表示与上帧的时间间隔最小为 3.5 字符时间。 

RTU 模式下，发送每个字节的格式为： 

起始位 数据位（低位在前） 奇偶校验位 停止位 
1 bit 8 bits 1 bit or no bit 1 bit or 2 bits 

字符结构： 

10bits字符框(用于8bits字符不加校验) 

 
(8 位数据+无校验+1 停止位) 

11bits字符框(用于8bit字符加校验) 

 
(8 位数据+偶校验+1 停止位) 

 
(8 位数据+奇校验+1 停止位) 

通讯信息帧格式： 

通讯信息帧格式框内各项条目说明如下： 
 START(通讯起始) 

 RTU 模式：与上帧的时间间隔最小为 3.5 字符时间。 
 ADR(通讯地址) 

合法的通讯地址范围在1到32之间，如下所示：与站号为16(十六进制10H)的伺服驱动

器进行通讯： 
RTU 模式：ADR = 10H 

 CMD(功能码)及 DATA(数据场) 
数据字符的格式依功能码而定。常用的功能码叙述如下: 

命令码 03H：读取驱动器的参数数值 
命令码 04H：读取驱动器的运行状态（如电机转速、位置、电流、转矩等变量值） 
命令码 06H：写入驱动器的参数（单个写入） 
命令码 41H：将驱动器的参数写入 EEPROM(参数保存) 
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 CRC(RTU 模式)帧校验计算： 
    RTU 模式： 

RTU模式采用CRC(Cyclical Redundancy Check)帧校验，CRC帧校验计算以下列步骤

说明： 
步骤一：初始化一个内容为FFFFH的16bits寄存器，称之为CRC寄存器。 
步骤二：将命令信息的第一个字节与16-bitsCRC寄存器的低字节进行异或运算，并

将结果存回CRC寄存器。 
步骤三：检查CRC寄存器的最低位(LSB)，若此位为0，则右移一位；若此位为1，

则CRC寄存器值右移一位后，再与A001H进行异或运算。 
步骤四：回到步骤三，直到步骤三已被执行过8次，然后进到步骤五。 
步骤五：对命令信息的下一个字节重复步骤二到步骤四，直到所有字节都完成上    

述处理，此时CRC寄存器的内容即是CRC帧校验。 
    说明：计算出CRC帧校验之后，在命令信息中，须先填上CRC的低位，再填上CRC的      

高位，请参考以下例子。 
例如：读取站号为01H的伺服驱动器的0段05号参数。从ADR至数据的最后一字节

所算出的CRC寄存器的最后内容为3794H，则其命令信息如下所示，须注意的是：字节

94H应在字节37H之前传送。 
ADR 01H 
CMD 03H 

起始数据 
位置 

00H (高字节) 
05H (低字节) 

数据数 00H (高字节) 
02H (低字节) 

CRC Low 94H (高字节) 
CRC High 37H (低字节) 

 END（通讯结束）： 
 RTU 模式：与下帧的时间间隔最小为 3.5 字符时间。 

功能码（CMD）： 

功能码为 1 个 byte（8bits），其范围为 1～255。 
功能码（HEX） 具体含义 Modbus 协议规范中的含义 
03H 读取驱动器的参数数值(可同时读

取多个参数) 
Read Holding Register 

04H 读取驱动器的运行状态（如电机

转速、位置、电流、转矩等变量

值，可同时读取多个状态） 

Read Input Register 

06H 写入驱动器的参数（单个写入） Write Single Register 
10H 写入驱动器的参数（多个写入） Write Multiple Register 
08h 诊断功能 Diagnostic 
41H 将 驱 动 器 的 参 数 写 入

EEPROM(参数保存) 
 

 

通讯期间可能会发生各种异常及错误，为了使这些异常和错误能够被主机识别，故定义
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了相应的异常码，如下表所示。当从机接收主机的信息发现错误或无法完成正常响应时，从

机将向主机发送出错响应帧，即功能码字节的最高位置 1，数据场放置相应的异常码

（Exception Code）。 
Exception Code（HEX） Mean 
01h ILLEGAL FUNCTION 
02h ILLEGAL DATA ADDRESS 
03h ILLEGAL DATA VALUE 
04h SLAVE DEVICE FAILURE 
05h ACKNOWLEDGE 
06h SLAVE DEVICE BUSY 

4 参数的写入与读出 

伺服驱动器所有参数详情请参照调试手册的参数章节，参数按参数段进行划分。每个参

数使用16bits的数据表示，每个参数的通信地址由参数序号确定（范围0~249），例如：参数

P-005的通讯地址即为005（十进制），参数P-108的通讯地址即为108（十进制），参数P-204
的通讯地址即为204（十进制），其他参数依次类推。 

在参数部分说明的所有参数都可以通过通讯来读取，但只开放部分参数允许用户修改写

入，调试手册上列出的参数是允许修改写入的，其他未做说明的参数是伺服驱动器保留参数

（用户不能对保留参数进行写入操作，否则可能引起伺服驱动器运行异常），若用户需要修

改其他参数请联系本公司技术人员。 

5 监视状态量的读取说明 

 伺服驱动器内部的状态量可以通过 RS-485 通讯口读出，写入操作无效。状态量以 16bit
数据存储，提供 0~39 共 40 个状态变量，状态量的读取可通过以下两种功能码实现： 
（1）功能码（04H），地址范围 0x0000~0x0027 
（2）功能码（03H），地址范围 0x1000~0x1027 
功能码（04H）读取状态量的地址（十六进制）如下所示： 
 0x0000：电机速度，单位“r/min”； 
 0x0001：原始位置指令(输入脉冲)低 16bit； 
 0x0002：原始位置指令(输入脉冲)高 16bit； 
 0x0003：位置指令(脉冲)低 16bit； 
 0x0004：位置指令(脉冲)高 16bit； 
 0x0005：当前电机位置(脉冲)低 16bit； 
 0x0006：当前电机位置(脉冲)高 16bit； 
 0x0007：位置偏差(脉冲)低 16bit； 
 0x0008：位置偏差(脉冲)高 16bit； 
 0x0009：电机转矩，单位“%”（额定转矩的百分比）； 
 0x000A：峰值转矩，单位“%”（1s 内的峰值转矩）；<10> 
 0x000B：电机瞬时电流，单位“0.1A”（12：表示电机实时电流 1.2A）； 
 0x000C：电机峰值电流，单位“0.1A”（152：表示 1s 内电流最大值为 15.2A）； 
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 0x000D：位置指令脉冲频率，单位“0.1kHz”（3000：表示 300kHz）； 
 0x000E：速度指令，单位“r/min”； 
 0x000F：转矩指令，单位“%”；<15> 
 0x0010：速度模拟指令电压，单位“mV”； 
 0x0011：转矩模拟指令电压，单位“mV”； 

0x0012：输入端子 DI 状态，[注 1]； 
 0x0013：输出端子 DO 状态，[注 2]； 
 0x0014：电机编码器单圈绝对位置(脉冲)低 16bit；<20> 
 0x0015：电机编码器单圈绝对位置(脉冲)高 16bit； 
 0x0016：电机编码器多圈的位置(在无多圈信息时，读出 0 值)；  
 0x0017：再生制动负载率，单位“%”； 
 0x0018：平均负载率，单位“%”；  
 0x0019：输出电压，单位“%”；<25> 
 0x001A：报警代码； 

0x001B：电机速度，单位“0.1r/min”； 
0x001C：第二编码器位置(脉冲)低 16bit； 
0x001D：第二编码器位置(脉冲)高 16bit； 
0x001E：保留 <30> 直流母线电压 
0x001F：电机绝对位置低 16 位（多圈+单圈数据拼接的 32 位绝对位置） 
0x0020：电机绝对位置高 16 位（多圈+单圈数据拼接的 32 位绝对位置） 
0x0021：保留 
0x0022：保留 
0x0023：保留 <35> 
0x0024：保留 
0x0025：保留 
0x0026：保留 
0x0027：保留 <39> 

 
功能码（03H）读取状态量的地址（十六进制）如下所示： 
 0x1000：电机速度，单位“r/min”； 
 0x1001：原始位置指令(输入脉冲)低 16bit； 
 0x1002：原始位置指令(输入脉冲)高 16bit； 
 0x1003：位置指令(脉冲)低 16bit； 
 0x1004：位置指令(脉冲)高 16bit； 
 0x1005：当前电机位置(脉冲)低 16bit； 
 0x1006：当前电机位置(脉冲)高 16bit； 
 0x1007：位置偏差(脉冲)低 16bit； 
 0x1008：位置偏差(脉冲)高 16bit； 
 0x1009：电机转矩，单位“%”（额定转矩的百分比）； 
 0x100A：峰值转矩，单位“%”（1s 内的峰值转矩）；<10> 
 0x100B：电机瞬时电流，单位“0.1A”（12：表示电机实时电流 1.2A）； 
 0x100C：电机峰值电流，单位“0.1A”（152：表示 1s 内电流最大值为 15.2A）； 
 0x100D：位置指令脉冲频率，单位“0.1kHz”（3000：表示 300kHz）； 
 0x100E：速度指令，单位“r/min”； 
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 0x100F：转矩指令，单位“%”；<15> 
 0x1010：速度模拟指令电压，单位“mV”； 
 0x1011：转矩模拟指令电压，单位“mV”； 

0x1012：输入端子 DI 状态，[注 1]； 
 0x1013：输出端子 DO 状态，[注 2]； 
 0x1014：电机编码器单圈绝对位置(脉冲)低 16bit；<20> 
 0x1015：电机编码器单圈绝对位置(脉冲)高 16bit； 
 0x1016：电机编码器多圈的位置(在无多圈信息时，读出 0 值)；  
 0x1017：再生制动负载率，单位“%”； 
 0x1018：平均负载率，单位“%”；  
 0x1019：输出电压，单位“%”；<25> 
 0x101A：报警代码； 

0x101B：电机速度，单位“0.1r/min”； 
0x101C：第二编码器位置(脉冲)低 16bit； 
0x101D：第二编码器位置(脉冲)高 16bit； 
0x101E：保留 <30> 直流母线电压 
0x101F：电机绝对位置低 16 位（多圈+单圈数据拼接的 32 位绝对位置） 
0x1020：电机绝对位置高 16 位（多圈+单圈数据拼接的 32 位绝对位置） 
0x1021：保留 
0x1022：保留 
0x1023：保留 <35> 
0x1024：保留 
0x1025：保留 
0x1026：保留 
0x1027：保留 <39> 
 

 [注 1]：此地址读出的数据为 16bit，其中 bit5～bit0 分别对应 DI6～DI1 的输入状态，“1”表示输入高电平，

“0”表示输入低电平；bit15～bit6 为保留位。 

[注 2]：此地址读出的数据位 16bit，其中 bit5～bit0 表示 DO6～DO1 的输出状态，“1”表示输出高电平，“0”

表示输出低电平；bit15～bit6 为保留位。 

  



 

8 
 

6 通讯实例 

6.1 读状态量（CMD=04H） 

采用读状态功能码（04H）可以读取伺服驱动器中的所有监视状态量，通讯帧格式说明如下： 
注意：每次读取的状态个数，最多为 8 个。 
请求帧格式如下： 

地址场 
1 byte 

功能码 
1 byte 

起始地址值 
2 bytes，高字节在前

读取状态个数 
2 bytes，高字节在前

CRC 校验码 
2 bytes，低字节在前

0x01 0x04 0x00，0x00 0x00，0x01（N） CRC_Lo, CRC_Hi 
正常响应： 

地址场 
1 byte 

功能码 
1 byte 

状态所占字节数 
1byte 

状态值，2N bytes，
高字节在前 

CRC 校验码 
2 bytes，低字节在前

0x01 0x04 0x02（2N） 0xXX，0xXX，…… CRC_Lo, CRC_Hi 
异常响应： 

地址场 
1 byte 

功能码 
1 byte 

异常码 
1byte 

CRC 校验码 
2 bytes，低字节在前

0x01 0x84 0x01 or 02 or 03 or 04 CRC_Lo, CRC_Hi 
 
示例如下： 
主机发送帧： 
ADDR CODE STADDR_H STADDR_L RNUM_H RNUM_L CRC_L CRC_H 
0x01 0x04 0x00 0x01 0x00 0x02 0xXX 0xXX 
从机回应帧： 
ADDR CODE BYTE_NUM DATA1_H DATA1_L DATA2_H DATA2_L CRC_L CRC_H 

0x01 0x04 0x04 0xXX 0xXX 0xXX 0xXX 0xXX 0xXX 
 
STADDR：读状态起始地址 
RNUM：读取的状态个数 
BYTE_NUM：读取的状态所占字节数（例如 RNUM 为 2，即 2 个 16 位数据，则 BYTE_NUM
为 2*2 = 4 字节） 
DATAX：读回的状态值，X 代表序号，DATA1 是第一个数据，DATA2 是第二个数据 
 
本示例发送帧中 STADDR = 0x0001，RNUM = 0x02，表示从起始地址 0x0001 开始，读取 2
个状态数据（即读取地址为 0x0001 和 0x0002 的两个状态值，具体含义见上节描述）。 
回应帧中 BYTE_NUM = 0x04，表示读取的两个状态值占用 4 个字节，紧接着 DATA1，DATA2
即是地址为 0x0001 和 0x0002 的状态值。 
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6.2 读参数（CMD=03H） 

采用读参数功能码（03H）可以读取驱动器中的所有参数，通讯帧格式说明如下： 
注意：每次读取的参数个数，最多为 8 个。 
请求帧格式如下： 

地址场 
1 byte 

功能码 
1 byte 

起始地址值 
2 bytes，高字节在前

读取参数个数 
2 bytes，高字节在前

CRC 校验码 
2 bytes，低字节在前

0x01 0x03 0x00，0x00 0x00，0x01（N） CRC_Lo, CRC_Hi 
正常响应： 

地址场 
1 byte 

功能码 
1 byte 

参数所占字节数 
1byte 

参数数值，2N bytes，
高字节在前 

CRC 校验码 
2 bytes，低字节在前

0x01 0x03 0x02（2N） 0xXX，0xXX，…… CRC_Lo, CRC_Hi 
异常响应： 

地址场 
1 byte 

功能码 
1 byte 

异常码 
1byte 

CRC 校验码 
2 bytes，低字节在前

0x01 0x83 0x01 or 02 or 03 or 04 CRC_Lo, CRC_Hi 
 
示例如下： 
主机发送帧： 
ADDR CODE STADDR_H STADDR_L RNUM_H RNUM_L CRC_L CRC_H 
0x01 0x03 0x00 0x01 0x00 0x02 0xXX 0xXX 
从机回应帧： 
ADDR CODE BYTE_NUM DATA1_H DATA1_L DATA2_H DATA2_L CRC_L CRC_H 

0x01 0x03 0x04 0xXX 0xXX 0xXX 0xXX 0xXX 0xXX 
 
STADDR：读参数起始地址 
RNUM：读取的参数个数 
BYTE_NUM：读取的参数所占字节数（例如 RNUM 为 2，即 2 个 16 位数据，则 BYTE_NUM
为 2*2 = 4） 
DATAX：读回的参数值，X 代表序号，DATA1 是第一个参数，DATA2 是第二个参数 
 
本示例发送帧中 STADDR = 0x01，RNUM = 0x02，表示从起始地址 1 开始，读取 2 个参数

（即读取地址为 0x01 和 0x02 的两个参数 P-001 和 P-002）。 
回应帧中 BYTE_NUM = 0x04，表示读取的两个参数值占用 4 个字节，紧接着 DATA1，DATA2
即是地址为 0x01 和 0x02 的参数值。 
  



 

10 
 

6.3 写单个参数（CMD=06H） 

采用写参数功能码（06H）可以写入调试手册列出的参数，通讯帧格式说明如下： 
注意：功能码 06H 每次只能写入一个参数。写入参数前，请参照参数说明书确认参数的具

体含义，错误地写入参数数值可能导致伺服驱动器运行异常！ 
请求帧格式如下： 

地址场 
1 byte 

功能码 
1 byte 

参数号 
2 bytes，高字节在前

写入的参数值 
2 bytes，高字节在前

CRC 校验码 
2 bytes，低字节在前

0x01 0x06 0x00，0x00 0x00，0x64 CRC_Lo, CRC_Hi 
正常响应： 

地址场 
1 byte 

功能码 
1 byte 

参数号 
2 bytes，高字节在前

写入的参数值 
2 bytes，高字节在前

CRC 校验码 
2 bytes，低字节在前

0x01 0x06 0x00，0x00 0x00，0x64 CRC_Lo, CRC_Hi 
异常响应： 

地址场 
1 byte 

功能码 
1 byte 

异常码 
1byte 

CRC 校验码 
2 bytes，低字节在前

0x01 0x86 0x01 or 02 or 03 or 04 CRC_Lo, CRC_Hi 
 
示例如下： 
主机发送帧： 
ADDR CODE WADDR_H WADDR_L VALUE_H VALUE_L CRC_L CRC_H 
0x01 0x06 0x00 0x01 0x01 0x02 0xXX 0xXX 
从机回应帧： 
ADDR CODE WADDR_H WADDR_L VALUE_H VALUE_L CRC_L CRC_H 
0x01 0x06 0x00 0x01 0x01 0x02 0xXX 0xXX 
 
WADDR：写参数地址 
VALUE：要写入的值 
 
本示例发送帧中 ADDR = 0x01，VALUE = 0x0102，表示将值 0x0102 写入地址为 0x01 的参

数中。 
回应帧和发送帧相同。 
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6.4 写多个参数（CMD=10H） 

采用写参数功能码（10H）可以写入调试手册列出的参数，通讯帧格式说明如下： 
注意：功能码 10H 每次可写入多个参数（单次写入的参数个数最多为 10 个）。写入参数前，

请参照参数说明书确认参数的具体含义，错误地写入参数数值可能导致伺服驱动器运行异常！ 
请求帧格式如下： 
地址场 
1 byte 

功能码 
1 byte 

起始地址值， 
2 bytes， 
高字节在前 

写入参数的个

数，2 bytes， 
高 字 节 在 前

（1~122） 

参数所占字

节数，1byte 
（0~255） 

参数数值， 
2N bytes， 
高字节在前 

CRC 校验码 
2 bytes， 
低字节在前 

0x01 0x10 0x00，0x00 0x00，0x02 
（N） 

0x04 
（2N） 

0xXX，0xXX， 
…… 

CRC_Lo, 
CRC_Hi 

正常响应： 
地址场 
1 byte 

功能码 
1 byte 

起始地址值， 
2 bytes， 
高字节在前 

写入参数的个

数，2 bytes， 
高字节在前 

CRC 校验码 
2 bytes，低字节在前 

0x01 0x10 0x00，0x00 0x00，0x02 
（N） 

CRC_Lo, CRC_Hi 

异常响应： 
地址场 
1 byte 

功能码 
1 byte 

异常码 
1byte 

CRC 校验码 
2 bytes，低字节在前

0x01 0x90 0x01 or 02 or 03 or 04 CRC_Lo, CRC_Hi 
 
示例如下： 
主机发送帧： 

ADR CODE SADRH SADRL WNUMH WNUML WNUMB D1_H D1_L D2_H D2_L CRCL CRCH

0x01 0x10 0x00 0x01 0x00 0x02 0x04 0xXX 0xXX 0xXX 0xXX 0xXX 0xXX 

从机回应帧： 
ADR CODE SADRH SADRL WNUMH WNUML CRCL CRCH

0x01 0x10 0x00 0x01 0x00 0x02 0xXX 0xXX
 
SADR：写参数起始地址  SADRH（高字节）  SADRL（低字节） 
WNUM：写入参数的个数 WNUMH（高字节）  WNUML（低字节） 
WNUMB：写入的参数所占字节数（例如 WNUM 为 2，即 2 个 16 位数据，则 WNUMB 为

2*2 = 4） 
D1_H：写入的第 1 个参数的高字节数值 
D1_L：写入的第 1 个参数的低字节数值 
D2_H：写入的第 2 个参数的高字节数值 
D2_L：写入的第 2 个参数的低字节数值 
 
本示例发送帧中 SADR = 0x01，WNUM = 0x02，表示从起始地址 1 开始，写入 2 个参数（即

地址为 0x01 和 0x02 的两个参数 P-001 和 P-002）。 
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6.5 诊断功能（CMD=08H） 

主机发送诊断帧后，从机（伺服驱动器）会回应相同的数据。 
提示：诊断功能可用来确定 MODBUS 通讯是否正常。 
主机发送帧： 
ADDR CODE DATA_H DATA_L CRC_L CRC_H
0x01 0x08 0x12 0x34 0xXX 0xXX 
从机回应帧： 
ADDR CODE DATA_H DATA_L CRC_L CRC_H
0x01 0x08 0x12 0x34 0xXX 0xXX 
诊断命令的从机回应帧数据应该与主机发送帧数据完全相同，因此用诊断命令可以检测通讯

是否正常。DATA 可以是任意的自定义数据，例如主机发送 0xABCD,则从机回应也是

0xABCD 
 

6.6 保存参数（CMD=41H） 

采用保存参数功能码（41H）可以将驱动器的参数存储到 EEPROM，通讯帧格式说明如下： 
注意：发送此命令后，伺服驱动器需要一定时间将参数保存到 EEPROM 
建议发送此命令完毕后，等待 5S 以上，再进行其他操作。 

请求帧格式如下： 
地址场 
1 byte 

功能码 
1 byte 

CRC 校验码 
2 bytes，低字节在前

0x01 0x41 CRC_Lo, CRC_Hi 
正常响应： 

地址场 
1 byte 

功能码 
1 byte 

CRC 校验码 
2 bytes，低字节在前

0x01 0x41 CRC_Lo, CRC_Hi 
异常响应： 

地址场 
1 byte 

功能码 
1 byte 

异常码 
1byte 

CRC 校验码 
2 bytes，低字节在前

0x01 0xC1 0x01 or 02 or 03 or 04 CRC_Lo, CRC_Hi 

第二种保存参数的方法： 
采用写单个参数的功能码（06H），向地址单元 0x1001 写入数值 0x1234，驱动器即执行

参数保存操作。 
 
6.7 伺服使能/关断（CMD=42H） 

请求/正常响应： 

地址场 
1 byte 

功能码 
1 byte 

使能关断标志 
1byte 

CRC 校验码 
2 bytes，低字节在前 

0x01 0x42 0x55(使能) or 0xAA(关断) CRC_Lo, CRC_Hi 

异常响应： 
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地址场 
1 byte 

功能码 
1 byte 

异常码 
1byte 

CRC 校验码 
2 bytes，低字节在前

0x01 0xC2 0x01 or 02 or 03 or 04 CRC_Lo, CRC_Hi 
 

6.8 报警清除（CMD=43H） 

请求/正常响应： 

地址场 
1 byte 

功能码 
1 byte 

CRC 校验码 
2 bytes，低字节在前

0x01 0x43 CRC_Lo, CRC_Hi 

异常响应： 

地址场 
1 byte 

功能码 
1 byte 

异常码 
1byte 

CRC 校验码 
2 bytes，低字节在前

0x01 0xC3 0x01 or 02 or 03 or 04 CRC_Lo, CRC_Hi 
 

 


