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手册涉及内容：

1.基础简介、2.基础安全性说明、3.产品功能、4.产品技术规格及接线说明、5.软件使用说明、6.编程理念、7.经典案例分析

8.人机交互设置、9.Modbus地址值、10.附件资料

JS-4832A3100使用手册

       
         简思JS系列升级版本:JS-4832A3100为低电平有效，状态上为“1”有效，即“1”状态为通电状态，“0”状态为断电状态。
新升级SF系列与JS系列PLC操作软件目前均为统一软件“JS_PRGMR”。
       PLC功能：1.共计48个开关量输入，32个开关量输出；2.支持3轴独立运行，3路20K高速脉冲输出；3.支持所有的开关量控制；
4.支持掉电保存参数；5.支持运动轴暂停功能；6.支持状态移位等功能。注：该PLC暂未开通编码器功能！
 选用时 请仔细确认是否符合您要选的型号。

软件图标：

输出端口数

输入端口数
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支持的运动轴数

支持的编码器数

支持的模拟量输入数

支持的模拟量输出数

2、PLC使用安全性说明

          PLC属于工业系统控制类系统，无论是下传程序还是现场操作都是要上电的，为保证给PLC一个安全稳定正常的操作环境，以及延长
PLC的使用寿命，对于PLC的工作安全性是很有必要知道的。

1、简思PLC由DC24V电源供电出，本身不带电池，无论是在给PLC下载程序的过程中还是在使用过程中，PLC都必须上电。

2、PLC的输入输出端均是直流24V，我司PLC主要输出类型为晶体管隔离输出，输出端所能承受的最大电流为300ma。

3、PLC输入端的GND端口和24V端口是严禁短接的，一经短接会造成PLC元器件短路损坏，烧坏输入端的保险丝，导致PLC无法上电，不能

使用。

4、PLC输出端可直接驱动直流24V的气缸电磁阀（3w-4w左右），输出端负载3w-4w左右可直接驱动，如电磁阀是4.8W以上，建议用中间继电

器转接，避免产生瞬间高压烧坏输出脚，比如液压阀，交流接触器等大功率负载，在连接PLC时必须要用DC24V的中间继电器转接，如若

直接驱动，会导致PLC输出端引脚损坏。输出端是属于单向有效的，高功率负载直接驱动会烧坏晶体管，导致输出直通或者不通，比如接上

继电器，会出现继电器一直吸合或者是无法吸合的情况，此时PLC输出端就不起作用了。

5、PLC输入输出接线必须严格按照要求接线，避免因接线错乱造成PLC短路。

6、在极度潮湿的环境下工作，PLC板需做防潮处理。

7、在灰尘、油路等不佳的环境中使用PLC，必须对PLC进行装箱保护，避免灰尘、油渍等其他杂质掉入PLC电路板中成导体造成PLC短路，

导致PLC无法正常工作。

8、建议PLC的输入输出分开供电，电源的选取非常重要，选用质量好稳定的电源是保证PLC正常稳定工作的关键要素之一。

1、基础简介

简思状态帧
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3、产品功能

延时控制：精确到0.01秒，延时指令分为自定义和寄存器两种模式：自定义模式下的延时控制，是每个环的独立延时器，

一个延时器可实现每路独立控制，代替无数个单路的时间继电器，延时值在程序中设定好，不能外部修改；寄存器模式下

的延时控制，采用通用寄存器，如G0、G1、G2......等等，每个寄存器可代替单个时间继电器，可在外部需要延时值，任意调节。

逻辑控制：分为时序逻辑与时序逻辑。

时序逻辑：共有16个单独的时序环，每个时序环都能实现独立的程序动作。支持“输入/输出”、“与或关系”、“条件选择”、

“延时保持”、“计数跳转”、“帧环控制”、“辅助指令”、“运算指令”等逻辑控制指令。

时序逻辑：共1个组合群，每个群可编辑多组动作指令，每一组之间都是独立控制，多用于无顺序动作。支持“输入/输出”、

“定时保持”、“条件计数”、“检测标志”、“帧号检测”“运算指令”、“管道指令”等逻辑控制指令。

程序简易：PLC程序根据动作流程图添加指令。

通信功能：支持Modbus rtu协议，用标准的RS232串口通信（显示屏作用：随时调节参数，监控状态）。

接线简便：PLC接线端子均采用插拔式接线，上机操作优化程序可随时取下端子，不用拆线。

程序保护：PLC程序只能下载，不能上传，程序文件可保存在用户电脑中。

输出标准：晶体管型，输出脚最大电流300ma，可直接驱动3-4w左右的负载。

4、产品技术规格及接线说明

①

②

①

②

实物接线详情可微信扫码查看：

输入规格及接线：PLC输入端为：GND端和X端。输入供电为DC24v，输入类型：按键、npn接近开关、磁性开关、光电开关、继电器等。

磁性感应器，2线，一般Blue（蓝色）接GND，Brown（棕色）接输入端的X。

光电感应器、接近开关等感应器开关，3线，选取的开关需要是npn.no型的，常开，一般Blue（蓝色）接GND，Black（黑色）接输入端的X，

Brown（棕色）接24v。

行程开关，2线，行程开关没有正负极，选择一根接输入端X，选择另一根接GND。

 开关电源的选取：建议选用质量稳定的开关电源，直流24v输出。

 输出规格及接线：PLC输出端为：COM端和Y端。输出供电为DC24v，输出类型：晶体管型，COM端接0V，Y端为输出控制端。

电磁阀选取：如果是气动控制直接选用24v电磁阀，可直接连接至控制器上使用（2~4W左右）。

液压阀控制：液压控制一般都是220v控制，如果用控制器控制220v，中间需要一个电压的过度，选择DC24v中间继电器转接。

普通电机控制：电机控制需要两个过度，因为380V的高压，需要一个DC24v的中间继电器转接交流接触器，可以购买24v的交流接触器。

5、软件使用说明

②

产品编程软件体系介绍：简思可编程控制系统：参数、时序逻辑、组合逻辑、寄存器、通信配置、别名。

参数：参数栏界面有型号、1号轴参数等设置（支持运动轴的PLC可以设置相关轴参数）。

PLC的编程软件是通用的，用不同型号的产品，就在软件型号处选择所用的PLC型号才能正确将软件中编辑好的程序下发到PLC中。

选择型号：双击型号处，在右侧属性框中进行型号选择。

时序逻辑：按顺序扫描，时序逻辑下共计16个时序环，每一个时序环都可以编辑一组程序，每个环之间的程序是可以独立运行的，且环与

环之间的运行相互不受影响，可实现多路动作同时运行，海量编程。我们在编辑顺序结构的动作时，可以选择在时序环中编辑，养成好的

编程习惯，从第一个环开始编辑主程序，其他分支程序以此类推。

时序逻辑的程序是有时序顺序的，前面的指令动作满足之后才能执行后面的。时序逻辑的语义：“等待...触发...”，等待条件满足，触发动

作。

组合逻辑：并行扫描，组合逻辑中可以编辑多组程序，组合逻辑中所有的动作都是以组为单位运行，由条件指令担当组长，其他指令为组

员，同组中只有所有的条件都满足时，条件下的动作才会执行，只要一个条件不满足，动作都无法执行。

组合逻辑的指令语义：“如果...就...”，如果条件满足，就执行动作。

组合逻辑中的各个组之间是无时序关系的，也就是说每个组都是个独立的组，相互之间不会影响，所以用组合逻辑最适合编辑无顺序的动作。

寄存器：PLC中有多种寄存器，寄存器主要用于存放用户设定的数值，可把寄存器当成存放数据的箱子，内部的数据可在外部修改，比如在

显示器上修改，寄存器内部的值也可以被时序环中的延时器与计数器调用。

③

①

②

③

①

软件体系详情可微信扫码查看：

③

④
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别名：即备注，区分每一个端口，每一个动作，不易混淆。比如输入端有2个感应器，一个用作启动开关，一个用作急停开关，可以将X0

别名为“启动开关”，X1别名为“急停开关”，别名之后的端口更便于用户操作，接线时容易区分开来。

别名可分为五种别名方式： 输入端口别名、输出端口别名、 辅助标志别名、时序环帧别名、类视图注解（时序环名进行别名，区分程序
用途）。

软件指令详情：时序逻辑指令和组合逻辑指令。

时序逻辑指令：时序逻辑指令类型分为：基础指令（可用）、辅助指令（可用）、运动指令（简版不支持运动轴）、联动指令（未开通）、

计数指令（可用）、帧环协作（可用）、通信指令（未开通）、逻辑运算（可用）。

基础指令：

“等待输入”--输入信号用的指令，如开关、传感器、继电器信号等。

“触发输出”--触发负载动作的指令，如输出控制的电磁阀、继电器等。

“延时等待”--延时控制用的指令，精确到0.01秒，延时值输入100 就是1s，200 就是 2s 等。

辅助指令：辅助标志相当于一个虚拟的存在，没有实物接线，可在程序中设置检测和触发动作，起到一个枢纽的作用，用于信号的传递，

状态的保持，可用来协调各分支动作，也可在触摸屏上设置成开关按键，方便用户在触摸屏上直接操作。

“等待标志”--等待标志有通信号或者断信号，PLC内部默认所有的辅助标志初始状态均为断状态。

“触发标志”--触发标志为通状态或断状态。

“时序停止”--此指令为整个PLC都是处于停止状态，每个环编辑程序之后要将“时序停止”指令删掉，否则程序不会运行。

计数指令：

“计数跳转”--用于计数循环的指令，如对需要的程序动作进行多次计数，计数完成后程序停止。分为自定义模式和寄存器模式。

“条件跳转”--条件跳转检测的条件主要为输入端和辅助标志满足的条件。可实现程序选择执行。

帧环协作指令：

“帧环等待”--即等待所指定的那一帧满足条件时即可运行之后的程序，帧环等待主要是等待他环的某一帧满足条件，再开始运行本环的

动作。

“帧环跳转”--在当前环运行的程序，可以利用帧环跳转指令跳转运行本环的其他动作指令，也可以控制他环的程序实现跳转的功能。

“帧环控制”--帧环控制可控制运行的时序环为停止状态或者运行状态； 当一个环控制为停止态后，必须再添加该环为运行态，也就是恢

复该环的一个运动状态，否则程序一直会处于停止状态不运行；“帧环控制”一般多用于急停程序。

逻辑运算指令：

“赋值运算”--即对计时计数值进行的赋值运算，一般都是用到寄存器方式，运算符为：＋、－、×（*）、÷（/）、%（余）。

“逻辑比较”--即对参数1和参数2的值进行比较，比较运算符：＝、＜、＞；若参数1的值=、>或<参数2的值则执行下一帧指令。

组合逻辑指令：组合逻辑指令类型分为：基础指令（可用）、辅助指令（可用）、帧环协作（可用）、运算指令（可用）。

基础指令：

“检测输入”--即检测输入端口的状态：通（通状态，有信号的时候）、断（断状态，无信号的时候）、上升沿（“断到通”跳变

的一瞬间）、下降沿（“通到断”跳变的一瞬间）。

“触发输出”--触发负载动作的指令，如输出控制的电磁阀、继电器等。在输出端有个线网模式设置，当输出与前面的条件指令存在线性

关系时，则可以选择“是”线网模式。如果输出动作与前面条件指令无线性关系，则选择“否”线网模式，一般系统默认均为“否”线网

模式。

“定时保持”--是指前面动作指令所需要保持的时间长短，在组合帧中设置定时等待相当时序环中的延时等待，也是给前面动作进行时间

上的保持，但是在组合帧中是用定时器寄存器进行延时等待，且每个定时器只能作用于一个动作。

“条件计数”--是对前面动作指令次数进行的计数，当次数超过设定的计数值时，就开始运行条件计数指令的下一帧，并清零计数器，我

们称有溢出就往下执行同组帧。

辅助指令：

“检测输出”--即检测输出端为通状态还是断状态。

“检测标志”--即检测标志的状态：通（通状态，有信号的时候）、断（断状态，无信号的时候）、上升沿（“断到通”跳变

的一瞬间）、下降沿（“通到断”跳变的一瞬间）。PLC内部默认所有的辅助标志初始状态均为断状态。

“触发标志”--触发标志为通状态或断状态。触发标志有个线网模式设置，当输出与前面的条件指令存在线性关系时，则可以选择“是”线网

模式。如果输出动作与前面条件指令无线性关系，则选择“否”线网模式，一般系统默认均为“否”线网模式。

帧环协作指令：

“帧号检测”--即检测时序环中的某一帧指令是否为当前帧，如果不是当前帧则执行“帧号检测”的下一帧。

“帧环跳转”--组合帧中的帧号跳转指令，可直接用作组长（作为条件指令），但多用作组员，满足条件时，将时序环的程序跳转至设定

的帧号。

⑤
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“时序控制”--时序控制可随意控制时序环为停止态或者运行态； 当一个环控制为停止时，必须要再次添加控制该环为运行状态，否则程

序一直会处于停止状态不运行；时序控制一般多用于急停程序。

运算指令：算数指令帧不可添加在第一帧，如果只能放在第一帧，可以先在第一帧第二帧添加其他指令，如检测输入、触发输出等， 再添

加算术指令，然后把前面不需要的指令删除，这样算术指令就会排在第一组。

“赋值运算”：即对计时计数值进行的赋值运算，一般都是用到寄存器方式，运算符为：＋、－、×（*）、÷（/）、%（余）。

“逻辑比较”：即对参数1和参数2的值进行比较，比较运算符：＝、＜、＞；若参数1的值=、>或<参数2的值则执行下一帧指令。

软件指令详情可微信扫码查看：

时序逻辑指令讲解：

1-基础指令讲解               2-辅助指令讲解               3-帧环协作指令讲解                4-计数跳转指令讲解                 5-条件跳转指令讲解

组合逻辑指令讲解：

1-基础指令讲解               2-辅助指令讲解               3-帧环协作指令讲解                4-运算指令讲解  

软件界面：

 5-运动指令讲解
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讲解                4-运算指令讲解    4-运算指令讲解  



例：根据控制动作画控制流程图，根据流程图编写程序
【控制要求】共计7个传感器，3个电机，其中1，3号电机需要正反转。
具体动作：手碰到1号传感器时，1号电机正转，1号电机在运行过程遇到遇到2、3号传感器时，保持正转。直到1号电机遇到
4号传感器时，1号电机刹车，2号电机启动。这个过程中，菌包自动装袋。再遇到3号传感器时，2号电机停止，1号电机延时
1s反转。再遇到2号传感器时，1号电机刹车，3号电机延时1s正转，遇5号传感器时，3号电机保持正转，遇6号传感器时，3号
电机刹车，延时1s反转。再遇到5号传感器时，3号电机保持反转。遇到7号传感器时，3号电机延时1s正转，最后遇到5号传感
器时，3号电机刹车。

【画控制流程图】：顺序动作可在一个环中实现

1号传感器有信号

1号电机正转

4号传感器有信号

1号电机正转断电 2号电机通电

3号传感器有信号

2号电机断电

延时 1s

1号电机反转通电

2号传感器有信号

1号电机反转断电

延时 1s

3号电机正转 6号传感器有信号

3号电机正转断电

延时 1s

3号电机反转通电

7号传感器有信号

3号电机反转断电

延时 1s

3号电机正转

5号传感器有信号

3号电机正转断电

简思PLC编程的核心理念：
“画控制流程图→修改别名→程序编辑→程序调试”
(1)画控制流程图
          对于我们要实现的动作，首先我们要明确动作的控制要求，再分析每一个动作的通断状态，将整体的动作分化成零散
的分动作，按顺序排好，用方框图和箭头标示出来，形成一个连贯完整的动作链，这就是画控制流程图。
(2)修改别名
         编辑程序时会用到多个输入端、输出端、辅助标志还有各类帧指令，输入端口用X表示，输出端口用Y表示，PLC内部
的辅助标志用M表示，面对繁多的端口，在编辑程序和接线的过程中是很容易混淆的，那我们可以将用到的端口或需要标
示的部分进行别名的修改，也就是我们常说的备注，那在选择的过程中就是非常清晰明了的，这就是修改别名。
(3)程序编辑
          前面的画控制流程图和修改别名都是给程序编辑做铺垫的，我们可以根据画好的控制流程图进行一个动作一个指令的
程序编辑，每个单独的动作就是一帧指令，照着图编辑程序就可以了。在选择端口时，可以直接选择修改好别名的端口标
志，更加方便。
(4)程序调试
          编辑完成所有的程序之后，我们还要对程序进行调试，检验程序是否正确，是否能按照我们要求的动作正常运行。可
以直接在软件上调试，也可以在触摸屏上按照我们的PLC测试模板进行调试。调试过程中出现的问题，可以再对照程序进
行修改，直到编辑出完整正确的程序。

6、编程思想 编程方法详情可微信扫码查看：
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反转。转。
行过程遇到遇到2、3号传感器时，遇到遇到2、3号传感器时，

菌包自动装袋。再遇到3号传感器时动装袋。再遇到3号传
时1s正转，遇5号传感器时，3号电转，遇5号传感器时，3号

机保持反转。遇到7号传感器时，3机保持反转。遇到7号传感器时，

实现

1号传感

电机正转

4号传感器有

调



7、经典案例分析

实例7.1  时序逻辑：顺序流程控制，实现气缸采用传感器限位控制：

要求：按下X0，气缸Y1推出，Y1到位，限位X1闭合，接着气缸Y2推出，Y2到位，

限位X2闭合，最后气缸Y3推出，Y3到位，限位X3闭合。

实例7.2  时序逻辑：延时控制，每路延时独立控制：

要求：按下X0，触发Y0通1秒，按下X1，触发Y1通2秒，按下X2，触发Y0和Y1断开。

PLC精确到0.01秒，为10ms级，每个时序环都有一个独立的延时器，可重复调用，

设定不同的延时值。

0 0 [00]>: _[X00]
0 1 :>]10[ _[Y01]
0 2 [02]>: _[X01]
0 3 :>]30[ _[Y02]
0 4 [04]>: _[X02]
0 5 :>]50[ _[Y03]
0 6 [06]>: _[X03]

按下启动按钮X0通
气缸Y1推出
气缸Y1到位，限位开关X1通
气缸Y2到位
气缸Y2到位，限位开关X2通
气缸Y3到位
气缸Y3到位，限位开关X3通

0 0 [00]>: _[X00]
0 1 :>]10[ _[Y00]
0 2 :>]20[ _[100]*10
0 3 [03]>: _[X01]
0 4 :>]40[ _[Y01]
0 5 :>]50[ _[200]*10
0 6 [06]>: _[X02]
0 7 :>]70[ _[Y00]

按下X0通
输出Y0通
Y0延时1s，输入延时值为100
按下X1通
输出Y1通
Y1延时2s，输入延时值为200
按下 X2通

0 8 :>]80[ _[Y01]

输出Y0断

输出Y1断

实例7.3  时序逻辑：逻辑控制--与或关系：

要求：X0和X1同时有信号时，输出Y0通；X0或X1中任意一个无信号时，输出Y0断。

0 0 :>]00[ _[X00] [1]_ [F01] 00 : <X0> 1 +<
0 1 :>]10[ _[X01] [1]_*[F**] 01 : <X1> 1
0 2 :>]20[ _[Y00]  > 02 : <Y0>
0 3 :>]30[ _[X00] [F04] 03 : <X0> 1 +<
0 4 :>]40[ _[X01] [1]_*[F**] 04 : <X1> 1
0 5 :>]50[ _[Y00]  > 05 : <Y0>

【程序编辑】

          根据控制流程图，按照顺序每一个动作一个指令编辑，遇到传感器，可添加“等待输入”指令，为通状态就是有信号

（断状态为没有信号），电机运行为通状态，电机刹车为断状态。

0 0 :>]00[ <X[01]= 10>-<-=F[--]> 00 : <X1_ > 10
0 1 :>]10[ <Y[00]= > 01 : <Y0_1 >
0 2 :>]20[ <X[04]= 10>-<-=F[--]> 02 : <X4_ > 10
0 3 :>]30[ <Y[00]= > 03 : <Y0_1 >
0 4 :>]40[ <Y[02]= > 04 : <Y2_2 >
0 5 :>]50[ <X[03]= 10>-<-=F[--]> 05 : <X3_ > 10
0 6 :>]60[ <Y[02]= > 06 : <Y2_2 >
0 7 :>]70[ -[100]*10 07 : <1.000>
0 8 :>]80[ <Y[01]= > 08 : <Y1_1 >
0 9 :>]90[ <X[02]= 10>-<-=F[--]> 09 : <X2_ > 10
0 10 :>]01[ <Y[01]= > 10 : <Y1_1 >
0 11 :>]11[ -[100]*10 11 : <1.000>
0 12 :>]21[ <Y[03]= > 12 : <Y3_3 >
0 13 :>]31[ <X[06]= 10>-<-=F[--]> 13 : <X6_ > 10
0 14 :>]41[ <Y[03]= > 14 : <Y3_3 >
0 15 :>]51[ -[100]*10 15 : <1.000>
0 16 :>]61[ <Y[04]= > 16 : <Y4_3 >
0 17 :>]71[ <X[07]= 10>-<-=F[--]> 17 : <X7_ > 10
0 18 :>]81[ <Y[04]= > 18 : <Y4_3 >
0 19 :>]91[ -[100]*10 19 : <1.000>
0 20 :>]02[ <Y[03]= > 20 : <Y3_3 >
0 21 :>]12[ <X[05]= 10>-<-=F[--]> 21 : <X5_ > 10
0 22 :>]22[ <Y[03]= > 22 : <Y3_3 >

帧号 指令 注解

更多案例资料可微信扫码查看：
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用传感器限位控制：传感器

接着气缸Y2推出，Y2到位，着气缸Y2推出，Y

3闭合。闭合

实例7.2  时序7.2  时

要求：按要求：

PLC

按下启动按钮X0通下启动按钮
气缸Y1推出推出
缸Y1到位，限位开关X到位，限位开关

到位到位
位，限位

Y3_
<X _
<Y3_

更多更



编程方法：分出全局动作，分出顺序动作。编辑程序之前先确认好有多少输入输出需要设置，再编辑主干动作，即主程序,再编辑枝干动作，即分支程序。
根据流程图实现每一个动作就是一个指令。

输入设置：一般为开关设置，可接传感器等。输出设置：一般为实际触发的动作，如气缸电磁阀等。

启动：即启动标志，启动工作环，程序运行。停止：即停止程序运行。急停：一般在紧急情况下使用，停止工作环，触发所有的输出断开。

实例7.3  时序逻辑：程序选择（互锁案例）：

要求：按下X0时执行动作1：输出Y0通，延时1秒，Y0断，延时1s；按下X1时执行动作2：输出Y1通，延时1秒，Y1断，延时1s；

其中，动作1执行时，动作2不能执行，同理，动作2执行时，动作1不能执行，两者之间为互锁状态。

0 0 :>]00[ -<X[00]= >-< =A[0 ]>
0 1 :>]10[ -<X[00]= >-< =A[1 ]>
0 2 :>]20[ - [0] [0]
0 3 :>]30[ _[Y00]  >
0 4 :>]40[ _[100]*10
0 5 :>]50[ _[Y00]  >
0 6 :>]60[ _[100]*10
0 7 :>]70[ - [0] [0]
0 8 :>]80[ _[Y01]  >
0 9 :>]90[ _[100]*10
0 10 :>]01[ _[Y01]  >
0 11 :>]11[ _[100]*10
0 12 :>]21[ - [0] [0]

如果X0有信号，则跳转到第3帧：动作1，否则执行下一帧指令
如果X1有信号，则跳转到第8帧：动作2，否则执行下一帧指令

 触摸屏连接参数
 设置项   默认参数值

 通信类型   Modbus  RTU Slave

 通讯口类型  RS232

 波特率                   19200

 数据位长度   8

 奇偶校验位   EVEN

 停止位长度   1

 站号   1

5 

1 6

9

         本设备驱动用于显示器与简思控制器的数据或状态。通过触摸屏中的串行口与SF系列简思控制器的串行口建立起串行
通讯连接，从而达到操作SF系列状态帧控制器的目的。使用本驱动前，请先仔细阅读本章节以及触摸屏的有关技术说明书。

1. 硬件连接

 连接电缆：RS232

2.触摸屏软件设置

(1) 在连接设备服务中选择Modbus [Modbus RTU Master]。

(2) 保证触摸屏连接参数中通讯参数及PLC站号与所连接SF系列状态帧控制器保持一致。

(3) 所连接PLC设置请查阅Modbus设备相关技术文档。

触摸屏COM1            SF系列JENASI控制器

3 TX
2 RX
5 GND

2 RX
3 TX
5 GND

8、人机交互设置

【相关操作扫一扫课件二维码，即可在线学习】

(触摸屏的基础操作) (OP系列文本显示器的基础操作) (在触摸屏上设置多个画面) (在触摸屏上设置寄存器的值)

更多人机交互资料可微信扫码查看：
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RTU SlaveRTU Slave

2

9200

摸屏中的串行口与SF系列简思控制中的串行口与SF系列简思控

驱动前，请先仔细阅读本章节以及请先仔细阅读本章

触摸屏COM触摸屏CO

2 RX2 R
3

更多更



9、Modbus监视地址值

Modbus地址值为 1 x 与 3x 开头的地址值，为“只读”形式，说明对应的标志在显示屏上只能监控，不能修改状态。

Modbus地址值为  0x 与 4x 开头的地址值，为“读/写”形式，说明对应的标志在显示屏上可以调节修改状态。
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10、附件资料

10.1 PLC面与端子标注

9

Input/Output voltage:DC 24V

JENASI
Programmable Logic Controller

INPUT

正面贴：输入X端指示灯
侧面贴：输出Y端指示灯

数码管显示：输入X端指示灯

输入端子标注：n为输入端子序号，m为输入端指示灯序号

输出端子标注：COM为公共端，接0V，Y为输出端

X端指示灯端指示灯
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 8
10.2 PLC端子接线图（采用质量稳定可靠的电源给输入端与输出端分开供电）
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常用 配套 显示器产品尺寸：

1、EA-4.3A触摸屏尺寸：

3、EA-7.0B触摸屏尺寸：

2、OP系列文本显示器尺寸：

10.2 产品尺寸

PLC产品尺寸：

JS-4832A3100       250        135          35 

型号                  长           宽          高
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自购买日起，非人为损坏，质保两年！

注：保修期内产品必须为无拆壳现象!

若人为拆壳、修检的产品

购买简思工控产品，可享受终身维护！

则均不在保修期内，且不支持退货退款处理！

如人为造成的损坏，维修费用及运费请您自行承担！

保修说明

10.3 保修及售后说明

售后说明

更多详情案例资料，请在线联系客服索要！

如您在使用过程中，出现故障，请在第一时间联系旺旺客服转售后处理。

发回件注意事项

1.亲，产品寄回请发普通快递：中通、韵达、圆通、百世等均可到达。

请您先垫付运费，保留底单后通过旺旺联系客服，待我司收到货后返还。

非产品质量问题我司不承担来去运费，请您自行承担。

2.如发退换货，请您一定要将产品原包装寄回，请勿在原包装上黏贴任何

3.本店产品均为电子产品，请您注意好包装防震工作，我们将不胜感激。

标贴。（如产品影响二次销售，我司将不予退换，只能做维修）

服务热线：0738-8311392

简思工控

娄底市简思工控有限公司

公司官网：www.jenasi.cn

公司地址：湖南省娄底市娄星区扶青北路月子街11栋

回寄地址请在线联系客服！

更多详情案例资料，请在线更多详情案例资料，请在

百世

客服，待我司收到货待我司收

请您自行承担。您自行承担。

装寄回，请勿在原包装上黏贴任回，请勿在原包装上黏贴

您注意好包装防震工作，我们将注意好包装防震工作，我们将

我司将不予退换，只能做维修）将不予退换，只能做维






