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[bookmark: _Toc5290]说明
	本文档对编织袋拆垛项目中视觉设备与客户设备间的网络通信协议进行说明，包括通信协议类型，通信角色的设置，通信的内容及解析方法等，方便用户进行对接开发。
1、 [bookmark: _Toc8001]通信协议基本说明
1、基于ModBusTcp 通信协议。
2、视觉设备为从站(服务器)，客户设备为主站(客户端)，客户设备作为主控，实现检测流程控制。
3、所有命令，状态和数据通信都通过保持寄存器完成，保持寄存器首地址：40001;
4、所有命令，状态，错误码和数据都占用单独的寄存器，不存在寄存器共用情况。
5、寄存器内坐标/角度等数据按16Bit 大端存放。
6、坐标数据和角度数据都以16字节整数表示，坐标单位为毫米，角度单位为度。
[bookmark: _Toc29252]二、ModBus寄存器分配和内容说明
	moudbus地址
	plc地址
	数据类型
	说明
	备注

	0
	40001
	INT
	触发信号
	1：触发（拍照点1）
2：触发（拍照点2）

	1
	40002
	INT
	相机状态
	1：完成（拍照点1）
2：完成（拍照点2）
3：忙碌

	4
	40005
	UINT
	数量
	检测结果1

	6
	40007
	Float
	物体1中心点坐标X值
	

	8
	40009
	Float
	物体1中心点坐标Y值
	

	10
	40011
	Float
	物体1中心点坐标Z值
	

	12
	40013
	Float
	物体1偏转角
	

	14
	40015
	Float
	物体2中心点坐标X值
	

	16
	40017
	Float
	物体2中心点坐标Y值
	

	18
	40019
	Float
	物体2中心点坐标Z值
	

	20
	40021
	Float
	物体2偏转角
	

	22
	40023
	Float
	物体3中心点坐标X值
	

	24
	40025
	Float
	物体3中心点坐标Y值
	

	26
	40027
	Float
	物体3中心点坐标Z值
	

	28
	40029
	Float
	物体3偏转角
	

	30
	40031
	Float
	物体4中心点坐标X值
	

	32
	40033
	Float
	物体4中心点坐标Y值
	

	34
	40035
	Float
	物体4中心点坐标Z值
	

	36
	40037
	Float
	物体4偏转角
	

	38
	40039
	Float
	物体5中心点坐标X值
	

	40
	40041
	Float
	物体5中心点坐标Y值
	

	42
	40043
	Float
	物体5中心点坐标Z值
	

	44
	40045
	Float
	物体5偏转角
	

	46
	40047
	UINT
	数量
	检测结果2

	48
	40049
	Float
	物体1中心点坐标X值
	

	50
	40051
	Float
	物体1中心点坐标Y值
	

	52
	40053
	Float
	物体1中心点坐标Z值
	

	54
	40055
	Float
	物体1偏转角
	

	56
	40057
	Float
	物体2中心点坐标X值
	

	58
	40059
	Float
	物体2中心点坐标Y值
	

	60
	40061
	Float
	物体2中心点坐标Z值
	

	62
	40063
	Float
	物体2偏转角
	

	64
	40065
	Float
	物体3中心点坐标X值
	

	66
	40067
	Float
	物体3中心点坐标Y值
	

	68
	40069
	Float
	物体3中心点坐标Z值
	

	70
	40071
	Float
	物体3偏转角
	

	72
	40073
	Float
	物体4中心点坐标X值
	

	74
	40075
	Float
	物体4中心点坐标Y值
	

	76
	40077
	Float
	物体4中心点坐标Z值
	

	78
	40079
	Float
	物体4偏转角
	

	80
	40081
	Float
	物体5中心点坐标X值
	

	82
	40083
	Float
	物体5中心点坐标Y值
	

	84
	40085
	Float
	物体5中心点坐标Z值
	

	86
	40087
	Float
	物体5偏转角
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