
1. Marco Teórico 

Conexión Drive PowerFlex 520 

Los variadores PowerFlex serie 520 son compatibles con el protocolo RS-485 (DSI), lo que 

permite una operación eficiente con periféricos de Rockwell Automation. Además, admiten 

funciones básicas de Modbus para redes simples, permitiendo su conexión en red mediante el 

protocolo Modbus en modo RTU. 

El cableado de la red consiste en un cable blindado de dos conductores conectado en configuración 

en serie de nodo a nodo. 

 

 

Figura 1. Conexión RS-485 PowerFlex 520. 
 
 

Nota: El blindaje se conecta en UN SOLO extremo de cada segmento de cable. 

 
Solo deben cablearse los pines 4 (blue) y 5 (white-blue) del conector RJ45. Los demás pines 

del puerto RJ45 del PowerFlex serie 520 contienen alimentación y otros usos para dispositivos 

periféricos de Rockwell Automation, por lo que no deben conectarse. 



Nota: El terminal de E/S C1 (blindaje RJ45) del variador PowerFlex serie 520 también debe 

conectarse a la tierra PE (hay dos terminales PE en el variador). El terminal de E/S C2 (común 

de com.) está vinculado internamente al común de la red y NO al blindaje RJ45. Conectar el 

terminal de E/S C2 a la tierra PE puede mejorar la inmunidad al ruido en algunas aplicaciones. 
 

 

Figura 2. Diagrama de bloques del cableado de E/S de control del PowerFlex 525. 



Parametrización Drive PowerFlex 4M para Comunicación Modbus RTU 

Los siguientes parámetros del PowerFlex serie 520 se utilizan para configurar el variador y 

habilitar su operación en una red DSI: 

 

Figura 3. Configuración de parámetros para red DSI. 

 

 

Figura 4. Fuente de Arranque (P046). 

 



 

Figura 5. Ref Veloc (P047). 

 

 

Figura 6. Modo Esc. Com. (C121). 

 

 

Figura 7. Sel coman/estado (C122). 

 



 

Figura 8. Vel datos RS485 (C123). 

 

 

Figura 9. DireccNodo RS485 (C124). 

 

 

Figura 10. Acc. Pérd. comun (C125). 

 

 

Figura 11. Tmp. Pérd. comun (C126). 

 



 

Figura 12. Formato RS485 (C127). 

 

La parametrización puede realizarse desde el panel de operador, luego se debe desconectar y volver 

a conectar la alimentación del variador.  

 

Códigos de Función Modbus Compatibles 

La interface periférica (DSI) usada en los variadores PowerFlex serie 520 acepta algunos de los 

códigos de funciones Modbus.  

 

Figura 13. Códigos de Función Modbus Compatibles. 
 
Nota: Los dispositivos Modbus pueden basarse en 0 (la numeración de registros comienza con 0) 

o pueden basarse en 1 (la numeración de registros comienza con 1). De acuerdo al maestro Modbus 

usado, las direcciones de registro listadas en las siguientes páginas pueden necesitar un offset de 

+1. Por ejemplo, el comando lógico puede tener dirección de registro 8192 para algunos 

dispositivos maestros (por ej., escáner ProSoft 3150-MCM SLC Modbus) y 8193 para otros (por 

ej. PanelView).  

 

 

 

 

 



Registros Modbus PowerFlex serie 520 

Escritura de Datos de Comado Lógico (06) – Registro 8192 

El variador PowerFlex serie 520 puede controlarse a través de la red mediante el envío de escrituras 

del código de función 06 a la dirección de registro 2000H (comando lógico). 

Nota: P046 [Fuente Arranq 1] debe establecerse en 3 “Seriel/DSI” para aceptar los comandos. Los 

variadores PowerFlex 523 solo aceptan definiciones de bits de velocidad. Los variadores 

PowerFlex serie 525 pueden usar el parámetro C122 [Sel coman/estado] para seleccionar las 

definiciones de los bits de velocidad o de posición. 

 

Figura 14. Registro 8192 (Logic Command) – C122 = 0 “Velocidad”. 

 

 

 



 

Figura 15. Registro 8192 (Logic Command) – C122 = 1 “Posición”. 
 
Escritura de Referencia (06) – Registro 8193 

El comando de frecuencia de com. del variador PowerFlex 520 puede controlarse a través de la 

red mediante el envío de escrituras del código de función 06 a la dirección de registro 2001H 

(comando de frecuencia de com.). 

 

Figura 16. Registro 8193 (Reference). 
 

 

 

 



Lectura de datos de estado lógico (03) – Registro 8448 

Los datos de estado lógico del variador PowerFlex serie 520 pueden leerse a través de la red 

mediante el envío de lecturas del código de función 03 a la dirección de registro 2100H (estado 

lógico). Los variadores PowerFlex 523 solo aceptan definiciones de bits de velocidad. Los 

variadores PowerFlex serie 525 pueden usar el parámetro C122 [Sel coman/estado] para 

seleccionar las definiciones de los bits de velocidad o de posición. 

 

Figura 17. Registro 8448 (Logic Status) – C122 = 0 “Velocidad’. 
 

 

Figura 18. Registro 8448 (Logic Status) – C122 = 1 “Posición’. 

 



Lectura de códigos de error del variador (03) – Registro 8449 

Los datos de código de error del PowerFlex serie 520 pueden leerse a través de lared mediante el 

envío de lecturas de código de función 03 a la dirección de registro 2101H (códigos de error de 

variador). 

 

 



 

Figura 19. Registro 8449 (Drive Error Codes). 

 

Lectura de valores de operación de variador (03) 

Los valores de operación del variador PowerFlex serie 520 pueden leerse a través de la red 

mediante el envío de lecturas de código de función 03 a las direcciones de registro 

2102H…210AH. 

 

Figura 20. Registros de operación de variador. 
 

Lectura (03) y Escritura (6) de Parámetros del Drive 

Para obtener acceso a los parámetros del variador, la dirección de registro Modbus es igual al 

número de parámetro. Por ejemplo, un “1” decimal se usa para direccionar el parámetro b001 

[Frec. salida] y un “41” decimal se usa para direccionar el parámetro P041 [Tiempo acel. 1]. 

 

Figura 21. Parámetros Básicos de Lectura y Escritura PowerFlex serie 520. 

 

 



Instrucción MSG_MODBUS 

Envía un mensaje Modbus a través de un puerto serie. 

 

Figura 22. Instrucción MSG_MODBUS. 
 
A continuación, los parámetros de esta instrucción: 

 

Figura 23. Parámetros instrucción MSG_MODBUS. 

 



 

 

Figura 24. Parámetro LocalCfg. 

 

 



 

Figura 25. Parámetro TargetCfg. 

2. Arquitectura de Comunicación 

 
Figura 26. Arquitectura de Comunicación. 

 

3. Procedimiento 

Previo a realizar la configuración del módulo 2080-SERIALISOL y la programación en CCW, 

debe haber parametrizado correctamente al drive PowerFlex 525 (Grupos Basic Program y 

Communications). 

Para efectos de esta práctica se trabajará con un Motor VEM, el cual tiene las siguientes 

especificaciones de placa: 220/440 V, 1.6/0.93 A, 1650/1700 RPM, 0.35 kW, 4 polos. 

Luego, configurar los siguientes parámetros para efectuar correctamente la comunicación Modbus 

RTU a través de RS-485 en el Drive PowerFlex 525: 

• P046 = 3 “Serie/DSI”. 

• P047 = 3 “Serie/DSI”. 

• C121 = 0 “Guardar” (Predeterminado). 

• C122 = 0 “Velocidad” (Predeterminado). 

• C123 = 4 “19,200”. 



• C124 = 100 (Predeterminado). 

• C125 = 2 (Modo de Paro). 

• C126 = 5.0 (Predeterminado). 

• C127 = 0 (Predeterminado). 

Configuración Módulo 2080-SERIALISOL en CCW 

• Para agregar el módulo de comunicación dar clic derecho en el slot correspondiente del 

Micro830, seleccionar Communication, y escoger el módulo 2080-SERIALISOL. 

 

Figura 27. Agregar Módulo 2080-SERIALISOL. 
 

• Buscar el módulo serial en Plug-in Modules y dar click en Configuration. En Driver 

escoger la opción de Modbus RTU. Escoger los mismos baudios con los que se parametrizó 

el Powerflex 525 (19200). Escoger en Modbus Role la opción de Master. Cerciorarse que 

en Media se encuentre seleccionada la interfaz RS-485.  

 

Figura 28. Configuración Módulo 2080-SERIALISOL. 



Configuración Instrucción MSG_MODBUS 

Escritura Registro 8192 (Logic Command Data) 

• En el Diagrama Ladder, arrastrar un bloque de instrucción, y buscar MSG_MODBUS. 

 

Figura 29. Buscar Instrucción MSG_MODBUS. 
 

• Realizar la siguiente declaración de variables en el bloque de la instrucción. 

 

Figura 30. Declaración de Variables. 
 

Nota: El scope de los parámetros de la instrucción MSG_MODBUS (LocalCfg_0X, 

TargetCfg_0X, LocalAddr_0X) puede ser global o local sin ningún problema. Preferiblemente 

trabaje con un scope global. 

 
 

• A continuación, ir a Global Variables, y desplegar la variable LocalCfg_1. Escribir los 

siguientes valores en Initial Values. En Channel colocar el valor de 5, debido a que este 

indica el identificador de puerto serie (en este caso el 5 se refiere al primer slot). En Trigger 

colocar el valor de 0, lo cual activa el mensaje sólo una vez (si IN recibe un flanco positivo). 

En Cmd colocar el valor de 6, debido a que se utilizará la función 0x06 de Modbus (Write 

Single Register). En Element colocar el valor de 1, debido a que se escribirá un solo 

registro. 



 

Figura 31. Configuración Parámetro LocalCfg. 
 

• A continuación, desplegar la variable TargetCfg_1. Escribir los siguientes valores en Initial 

Values. En Addr colocar el valor de 8193, debido a que se pretende apuntar al registro 8192 

(durante la comunicación se le resta 1). En Node colocar el valor de 100, debido a que este 

es el Slave-ID que se le asignó al drive. 

 

Figura 32. Configuración Parámetro TargetCfg. 
 

• Implementar la siguiente lógica de programación. 

 

 

 



 

Figura 33. Lógica de Programación Registro 8192. 

 

Nota: En esta lógica de programación lo que se añadió inicialmente fue un tratamiento de reintento 

de comunicación en el caso de error mediante una instrucción TON. Luego, los siguientes 

renglones hacen referencia a los comandos a enviar mediante comunicación al drive. Cuando 

alguno de estos se active, se ejecutará una instrucción MOV, la cual traspasará el contenido binario 

en formato entero al parámetro LocalAddr_1[1] (primer registro de la estructura LocalAddr_1), el 

cual es de tipo WORD.  

Por ejemplo, para mandar el comando de Run con dirección Forward, se asigna el valor 18 en 

entero, o en formato binario 00010010, donde el bit .1 activa la acción Start, y la combinación 01 

para los bits .5 y .4 activa la acción Forward. 

Para mandar el comando de Stop, se asigna el valor de 1 o en formato binario 00000001, donde 

solo se activa la acción de Stop en el bit .0. 

Para mandar el comando de ClearFaults, se asigna el valor de 8 o en formato binario 00001000, 

donde solo se activa la acción de Clear Faults en el bit .3. 

Para mandar el comando de Run con dirección Reverse, se asigna el valor de 34 o en formato 

binario 00100010, donde el bit .1 activa la acción Start, y la combinación 10 para los bits .5 y .4 

activa la acción Reverse. 

Cuando se complete la acción de MOV, se activarán ciertas marcas las cuales se colocan en 

paralelo en el renglón de la instrucción MSG_MODBUS, logrando así un flanco positivo en IN 

por cada comando.  

 

 



• Implementar la siguiente lógica de corrección de comunicación. La configuración de 

parámetros de esta instrucción MSG_MODBUS_3 es la misma que la de 

MSG_MODBUS_1, salvo en el valor de Trigger, al cual se le coloca el valor de 1 para que 

se ejecute continuamente cada que IN esté activado. 

 

Figura 34. Lógica de Corrección Registro 8192. 
 

Nota: El propósito de esta lógica es encerar continuamente el registro 8192. Sólo cuando se 

accionen alguno de los comandos antes mencionados de forma asíncrona, el mensaje tendrá un 

parecido a un flanco positivo seguido de un flanco negativo de forma casi instantánea.  

La razón del por qué se necesita esta lógica con este registro en particular se debe a resultados 

experimentales, donde a pesar de que el Trigger de MSG_MODBUS_1 sea 0 o 1, al ejecutarse la 

comunicación se lleva inevitablemente a un fallo de comunicación (código 81). Al implementar 

esta lógica, se resuelve dicho problema. 

Escritura Registro 8193 (Reference) 

• Realizar la siguiente declaración de variables en el bloque de la instrucción. 

 
Figura 35. Declaración de Variables. 



• A continuación, ir a Global Variables, y desplegar la variable LocalCfg_3. Escribir los 

siguientes valores en Initial Values. En Channel colocar el valor de 5, debido a que este 

indica el identificador de puerto serie (en este caso el 5 se refiere al primer slot). En Trigger 

colocar el valor de 0, lo cual activa el mensaje sólo una vez (si IN recibe un flanco positivo). 

En Cmd colocar el valor de 6, debido a que se utilizará la función 0x06 de Modbus (Write 

Single Register). En Element colocar el valor de 1, debido a que se escribirá un solo 

registro. 

 

Figura 36. Configuración Parámetro LocalCfg. 
 

• A continuación, desplegar la variable TargetCfg_3. Escribir los siguientes valores en Initial 

Values. En Addr colocar el valor de 8194, debido a que se pretende apuntar al registro 8193 

(durante la comunicación se le resta 1). En Node colocar el valor de 100, debido a que este 

es el Slave-ID que se le asignó al drive. 

 

Figura 37. Configuración Parámetro TargetCfg. 
 

• Implementar la siguiente lógica de programación.  

 

 



 
Figura 38. Lógica de Programación Registro 8193. 

 

Nota: En esta lógica de programación lo que se añadió inicialmente fue un tratamiento de reintento 

de comunicación en el caso de error mediante una instrucción TON. Luego, en el siguiente renglón 

se realiza una verificación del valor de frecuencia ingresado desde la interfaz gráfica (si dicho 

valor es menor igual a 60). Luego se escala dicho valor por un factor de 100 (debido al formato 

interno del drive, donde por ejemplo un valor de 4000 equivale a 40.0 Hz). Luego se convierte 

dicho valor escalado de tipo INT a tipo WORD para poder ejecutar sin ningún error la instrucción 

MOV. Cuando se active el botón momentáneo de ingresar frecuencia, se ejecutará una instrucción 

MOV, la cual traspasará el contenido binario en formato entero al parámetro LocalAddr_3[1] 

(primer registro de la estructura LocalAddr_3), el cual es de tipo WORD.  

Cuando se complete la acción de MOV, se activará una marca la cual se coloca al inicio del renglón 

de la instrucción MSG_MODBUS, logrando así un flanco positivo en IN por cada ingreso de 

frecuencia.  

Lectura Registro 8448 (Logic Status Data) 

• Realizar la siguiente declaración de variables en el bloque de la instrucción. 

 
Figura 39. Declaración de Variables. 

• A continuación, ir a Global Variables, y desplegar la variable LocalCfg_4. Escribir los 

siguientes valores en Initial Values. En Channel colocar el valor de 5, debido a que este indica 

el identificador de puerto serie (en este caso el 5 se refiere al primer slot). En Trigger colocar 

el valor de 0, lo cual activa el mensaje sólo una vez (si IN recibe un flanco positivo). En Cmd 

colocar el valor de 3, debido a que se utilizará la función 0x03 de Modbus (Read Single 

Register). En Element colocar el valor de 1, debido a que se leerá un solo registro. 



 

Figura 40. Configuración Parámetro LocalCfg. 
 

• A continuación, desplegar la variable TargetCfg_4. Escribir los siguientes valores en Initial 

Values. En Addr colocar el valor de 8449, debido a que se pretende apuntar al registro 8448 

(durante la comunicación se le resta 1). En Node colocar el valor de 100, debido a que este es 

el Slave-ID que se le asignó al drive. 

 

Figura 41. Configuración Parámetro TargetCfg. 

 

Lectura Registro 8451 (Feedback) 

• Realizar la siguiente declaración de variables en el bloque de la instrucción. 

 
Figura 42. Declaración de Variables. 

 

• A continuación, ir a Global Variables, y desplegar la variable LocalCfg_5. Escribir los 

siguientes valores en Initial Values. En Channel colocar el valor de 5, debido a que este indica 

el identificador de puerto serie (en este caso el 5 se refiere al primer slot). En Trigger colocar 

el valor de 0, lo cual activa el mensaje sólo una vez (si IN recibe un flanco positivo). En Cmd 



colocar el valor de 3, debido a que se utilizará la función 0x03 de Modbus (Read Single 

Register). En Element colocar el valor de 1, debido a que se leerá un solo registro. 

 

Figura 43. Configuración Parámetro LocalCfg. 
 

• A continuación, desplegar la variable TargetCfg_5. Escribir los siguientes valores en Initial 

Values. En Addr colocar el valor de 8452, debido a que se pretende apuntar al registro 8451 

(durante la comunicación se le resta 1). En Node colocar el valor de 100, debido a que este es 

el Slave-ID que se le asignó al drive. 

 

Figura 44. Configuración Parámetro TargetCfg. 
 
 

 

• Implementar la siguiente lógica de programación. 

 

Figura 45. Lógica de Programación Registro 8451. 
 



Nota: En esta lógica de programación lo que se añadió inicialmente fue una especie de Clock 

Memory mediante un TON con autoreinicio, de tal manera que cada 5 segundos se realiza la 

operación de lectura. Luego, en el siguiente renglón se realiza la conversión del valor obtenido en 

LocalAddr_5[1] a tipo INT, luego dicho valor se lo escala por un factor de 0.1 (esto debido al 

formato interno del drive).  

Lectura Registro 8449 (Error Code) 

• Realizar la siguiente declaración de variables en el bloque de la instrucción. 

 
Figura 46. Declaración de Variables. 

 

• A continuación, ir a Global Variables, y desplegar la variable LocalCfg_6. Escribir los 

siguientes valores en Initial Values. En Channel colocar el valor de 5, debido a que este indica 

el identificador de puerto serie (en este caso el 5 se refiere al primer slot). En Trigger colocar 

el valor de 0, lo cual activa el mensaje sólo una vez (si IN recibe un flanco positivo). En Cmd 

colocar el valor de 3, debido a que se utilizará la función 0x03 de Modbus (Read Single 

Register). En Element colocar el valor de 1, debido a que se leerá un solo registro. 

 

Figura 47. Configuración Parámetro LocalCfg. 
 

• A continuación, desplegar la variable TargetCfg_6. Escribir los siguientes valores en Initial 

Values. En Addr colocar el valor de 8450, debido a que se pretende apuntar al registro 8449 

(durante la comunicación se le resta 1). En Node colocar el valor de 100, debido a que este es 

el Slave-ID que se le asignó al drive. 



 

Figura 48. Configuración Parámetro TargetCfg. 
 

• Implementar la siguiente lógica de programación. 

 

Figura 49. Lógica de Programación Registro 8449. 
 

Nota: En esta lógica de programación lo que se añadió inicialmente fue una especie de Clock 

Memory mediante un TON con autoreinicio, de tal manera que cada 5 segundos se realiza la 

operación de lectura. Luego, en el siguiente renglón se realiza la conversión del valor obtenido en 

LocalAddr_6[1] a tipo INT.  

 

 

 

 

 

 

 

 



Lectura y Escritura Parámetros PowerFlex serie 520 

• Mediante la instrucción MSG_MODBUS también se puede tanto leer como escribir 

parámetros del drive. Para efectos de esta práctica se realizará la lectura de la Corriente de 

Salida (Parámetro d003). 

• Realizar la siguiente declaración de variables en el bloque de la instrucción. 

 
Figura 50. Declaración de Variables. 

 

• A continuación, ir a Global Variables, y desplegar la variable LocalCfg_7. Escribir los 

siguientes valores en Initial Values. En Channel colocar el valor de 5, debido a que este indica 

el identificador de puerto serie (en este caso el 5 se refiere al primer slot). En Trigger colocar 

el valor de 0, lo cual activa el mensaje sólo una vez (si IN recibe un flanco positivo). En Cmd 

colocar el valor de 3, debido a que se utilizará la función 0x03 de Modbus (Read Single 

Register). En Element colocar el valor de 1, debido a que se leerá un solo registro. 

 

Figura 51. Configuración Parámetro LocalCfg. 
 
 
 
 
 

 
 
 



• A continuación, desplegar la variable TargetCfg_7. Escribir los siguientes valores en Initial 

Values. En Addr colocar el valor de 4, debido a que se pretende apuntar al parámetro d003 

(durante la comunicación se le resta 1). En Node colocar el valor de 100, debido a que este es 

el Slave-ID que se le asignó al drive. 

 

Figura 52. Configuración Parámetro TargetCfg. 
 

• Implementar la siguiente lógica de programación. 

 

Figura 53. Lógica de Programación Registro 3. 
 

Nota: En esta lógica de programación lo que se añadió inicialmente fue una especie de Clock 

Memory mediante un TON con autoreinicio, de tal manera que cada 5 segundos se realiza la 

operación de lectura. Luego, en el siguiente renglón se realiza la conversión del valor obtenido en 

LocalAddr_7[1] a tipo REAL, luego dicho valor se lo escala por un factor de 0.01 (esto debido al 

formato interno del drive, donde por ejemplo un valor de 110 equivale a 1.10 A).  

 

Video Explicativo: https://www.youtube.com/watch?v=FtMg6GyywWI&t=2881s 

 

https://www.youtube.com/watch?v=FtMg6GyywWI&t=2881s

