
酷卓协作机器人应用手册——Modbus 

1 引言 

1.1 读者对象 

本手册阅读对象为酷卓协作机器人 Modbus 用户。 

1.2 手册内容 

本手册描述了 Modbus 的基础知识、酷卓机器人作为主站和从站的应用以及工程样例。 

1.3 适用系统版本 

本手册版本为 1.0，适用机器人系统版本为 1.3.2 及以上。 

 

2 Modbus 概述 

2.1  MODBUS 背景 

Modbus 是一种工业协议，于 1979 年由 Modicon 公司(后被施耐德(Schneider)收购)开发，旨在

实现自动化设备之间的通信 ，这也是 Mod-Bus 名称的由来。自 1979 年以来，Modbus 一直是

业界的系列事实上的标准，它继续为数以百万计的自动化设备提供通信服务。 

 

2.2 协议类型 

Modbus 是一个应用层消息传递协议，位于 OSI 模型的第 7 级，它在不同类型的总线或网络上

连接的设备之间提供客户端/服务器通信。 

MODBUS 是一种请求/应答协议，并提供由功能代码指定的服务。 

OSI 层 OSI 模型 Modbus 



2 数据链路层 串行链路层、TCP 

1 物理层 232、485、光纤、网线等 

 

2.3 协议传输模式 

Modbus 可分为三个传输模式：基于串口的和基于以太网 TCP/IP 的。 

 基于串口的 Modbus-RTU 

数据按照标准串口协议进行编码，是使用最广泛的一种 Modbus 协议，采用 CRC-16_Modbus

校验算法。此模式比较常见。 

 基于串口的 Modbus-ASCII 

所有数据都是 ASCII 格式，一个字节的原始数据需要两个字符来表示，效率低，采用 LRC 校

验算法。此模式不常见，故省略详解。 

 基于网口的 Modbus-TCP 

Modbus-TCP 基于 TCP/IP 协议，占用 502 端口，数据帧主要包括两部分：MBAP(报文

头)+PDU(帧结构)，数据块与串口模式是一致的。此模式比较常见。 

当总线上的传输模式不一致时，可以使用转换器连接。 



 

 

2.4  Modbus-RTU 协议报文 

Modbus-RTU 协议运行于串行链路，带有校验位和地址。Modbus-RTU 要求两个 RTU

报文帧间隔要大于 3.5 个字节时间，且每个报文帧内字节间隔小于 1.5 个字节时间，否

则会认为接收不完整。 

Data 数据的长度不是固定的，所以报文长度也并非固定。 

  名称 长度 说明 

ADU 

(Application 

Data Unit) 

ADDRESS 

(Modbus 

Address) 

SlaveID 1 字节 从站地址 

PDU Function code 1 字节 功能码 



(Protocol 

Data Unit) Data N 字节 数据 

CRC CRC 校验 2 字节 校验 

 

 

 

2.5 Modbus-TCP 协议报文 

Modbus-TCP 使 Modbus-RTU 协议运行于以太网，Modbus-TCP 使用 TCP/IP 以太网在站

点间传送 Modbus 报文，Modbus-TCP 结合了以太网物理网络和网络标准 TCP/IP 以及

以 Modbus 作为应用协议标准的数据表示方法。与传统的串口方式不同，Modbus-TCP

插入一个标准的 Modbus 报文到 TCP 报文中，不再带有数据校验和地址。 

Data 数据的长度不是固定的，所以报文长度也并非固定。 

  名称 
长

度 
说明 

ADU 

(Applica

tion 



2.6 数据类型 

不论哪种模式，通常来说 Modbus 访问的数据存储四个数据库或地址范围的其中一个：线圈状

态、离散量输入、保持寄存器和输入寄存器。与许多规范一样，名称可能因行业或应用而异。 

内存区块

名 
别名 数据类型 数据长度 主站设备访问 从站设备访问 

线圈状态  离散量输出 布尔 1 位 读/写 读/写 

离散输入 
离散输入寄存

器 
布尔 1 位 只读 读/写 

保持寄存

器 
输出寄存器 

无符号双字节

整型 
16 位 读/写 读/写 

输入寄存

器 
 

无符号双字节 

整型 
16 位 只读 读/写 

 

2.7 Function code 功能码 

Modbus 功能码，是写在主机请求数据帧中的，决定主机进行读还是写操作，是读线

圈、离散量还是寄存器，是写单个寄存器还是多个寄存器等等，决定主机请求什么类

型的数据。实际最常用的是公共功能码中的 4 个功能码：03(读多个保持寄存器)、

04(读输入寄存器)、06(写单个保持寄存器)、16(写多个保持寄存器)。 

酷卓协作机器人主站支持功能码 01(读单个线圈寄存器)，02(读离散输入寄存器)，

03(读单个保持寄存器)，04(读输入寄存器)，05(写单个线圈寄存器)，06(写单个保持寄

存器)。 



 

 

 

 

3 酷卓协作机器人作为 Modbus 主站 

本章节描述酷卓协作机器人作为 Modbus 主站时的使用。 

3.1 项目需求 

酷卓协作机器人作为 Modbus 主站，使用 modbus 拓展机器人模拟量 io 数量。 

 



3.2 需求分析 

模拟量 io 为保持寄存器，即读单个保持寄存器 与 写单个保持寄存器。 

 

3.3 机器人配置 

Modbus 的连接设置在设置选项卡-通讯中，开机会自动加载该设置。 

设置如下图所示，IP 地址为从站设备 IP 地址。为简化演示，此处仅新建 2 个寄存器，

分别是读单个保持寄存器 与 写单个保持寄存器。为方便在编程时查找该变量，可以为其重命

名名称。 

信号的频率可选择 0 或其他频率，当频率设置为 0 时，将在程序种使用指令按需启动

MODBUS 请求，当频率非 0 时，Modbus 将在后台以设定频率自动实时刷新数值，此

时不需要使用指令读取或设置对应变量。为演示，此处设置读取寄存器频率为 0，写入

寄存器频率为 10。 

 

 



3.4 工程样例 

 



 

 



 

 



 

 



 

该程序是工程下主程序调用的一共子程序，其中每一行的含义如下： 

行号 指令 说明 

2 MovJ P1 关节移动到 P1 点。 

3 ReadSingleHoldReg 
使用指令从寄存器读取数值，因为在设置中频率为 0，必须使

用指令手动刷新。 

4 If read.value>10000 判断如果该模拟量数值大于 10000. 

5 MovL P2 直线移动到目标点位 P2。 

6 ...=... 
将数值 4564 写入到 write_register 寄存器，后面无需调用

Modbus 写的指令，因为设置项中被设置为 10Hz 自动刷新。 

7 Else 不满足 If 的条件则运行下列指令。 

8 MovL P3 直线移动到 P3。 

9 GoTo  跳转到程序开始点，循环这个程序 

再次强调，信号的频率可选择 0 或其他频率，当频率设置为 0 时，将在程序种使用指令

按需启动 MODBUS 请求，当频率非 0 时，Modbus 将在后台以设定频率自动实时刷新

数值，此时不需要使用指令读取或设置对应变量。 

 



4 酷卓协作机器人作为 Modbus 从站 

酷卓协作机器人作为 Modbus 从站时，既有出厂时预先定义好的寄存器，同时还具有用户可自

定义的寄存器。 

4.1 从站协议 

酷卓协作机器人作为 Modbus 从站时，其保持寄存器具有已经预先定义好的信息，如机器人基

本信息、关节信息、末端信息、IO 信息、基本控制，此外还包含整数类型变量、实数类型变

量以及布尔类型变量。具体的定义请查看《酷卓协作机器人 Modbus 从站协议》 

 

4.2 机器人配置 

对于整数类型变量、实数类型变量以及布尔类型变量，在设置选项卡中可以对各个变量重命名

别名，这对于程序调试是很大的便捷。 

 

5 资参考料 

酷卓协作机器人用户手册 

酷卓协作机器人 Modbus 从站协议 

Modbus 国标手册 

 


