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CMCU-06 称重模块使用及通讯协议说明
2020.11.2 修改

一：主要参数

●供电电压：DC 5V

●功耗： 低于 0.5W

●传感器激励电压：5V

●采样速率： 10HZ 或 40HZ 可设置

●分辨率：>10000 分度

●接口形式：RS485

●通讯协议：标准 MODBUS RTU 通讯协议，支持功能码：03，06，16 (0x10)

●波特率：2400-115200 可自由设定 ，默认为 9600

●丛机地址设置范围:1-255 ，默认为 1

●通信参数格式为：9600.8.N.1

●寄存器数量：30

●适用环境温度：-40~85℃

●可以设置采样频率、分度值、波特率、追零范围、追零使能、中值滤波、平均

滤波、动态跟踪范围 等参数，可以适应大多数场合应用。

赠送测试工具，可以查看收发协议，也

可以用该软件修改模块内部参数。
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二：寄存器分配

MODBUS 寄存器分配：支持 03，06，16(0X10 )功能码

MODBUS 寄存器地址

内部地址 PLC地址 功能 备注 写保护

0 40001 当前重量 低字 只读 （有符号）

1 40002 高字

2 40003 当前 AD 值 低字 只读

3 40004 高字

4 40005 当前零位 低字 只读

5 40006 高字

6 40007 砝码值 读/写

有

7 40008

预留8 40009

9 40010

10 40011 追零范围 读/写，范围 1~50，默认为 3 有

11 40012 追零使能 读/写，范围 0~3，默认为 3 有

12 40013 分度值 读/写，范围 1，2，5，10，20，50，

100。 默认为 1

有

13 40014 中值滤波值 读/写，范围 1，3，5，7，9. 默认为 3 有

14 40015 采样速率 读/写，10 或者 40Hz，默认为 40Hz 有
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15 40016 模块地址 读/写，范围 1~255，默认为 1 有

16 40017 波特率 读/写，范围 1~8，默认为 3 有

17 40018 平均滤波值 读/写，范围 1~50，默认为 10 有

18 40019 动态跟踪范

围

读/写，范围 1~50，默认为 1 有

19 40020 蠕变跟踪范

围

读/写，范围 1~10，默认为 5 有

20 40021 稳定重量开

关

读/写，范围 1或者 0，默认为 0 有

21 40022 去皮 只写： 1：去皮 2：恢复去皮 无

22 40023 命令寄存器 只写： 1：零点校准 9：恢复出厂设

置

有

23 40024 写保护寄存

器

读/写，0打开写保护 1:关闭写保护 无

24 40025

预留

25 40026

26 40027

27 40028

28 40029

29 40030

部分寄存器注释：

寄存器10【追零范围】

也可以叫【动态追零】或者【零点跟踪范围】，默认为 3，范围为 1~50。 这个并非固定

时间，而是根据采集速度而定。比如显示的重量在 0点正负 3之内，经过多次采集判断，一直在

这范围内，就进行自动归零操作，这个归零值与分度值多少没有关系。

提示: 假如归零值设置为 8，分度值设置为 10. 虽然显示的数据都是以 10的倍数显示，不会低

于8. 但是系统内部是以砝码校正的刻度单位 1递加或递减变化的。当打开追零使能的时候，低于 8依然

会自动进行归零操作，只是看不到显示变化，因为分度值大于了设置的追零值。

寄存器 11【追零使能】

默认为 3. 0:关闭开机置零和动态追零功能； 1：只开启开机置零功能，关闭动态追

零功能。2:只开启动态追零功能，关闭开机置零功能。 3：开启开机置零功能和动态追零功能。

由于模块、传感器等都是有温漂的，上次断电前读到重量，一般不等于刚上电时读到的重量 ，这里会存在

偏差。 或者说开机的时候显示的数据并不是 0，而是显示 1或者 2，这种情况模块会自动归零。当然有些

使用场合不允许开机自动归零，可以关闭。 请结合实际场合，酌情考虑，是否需要，灵活运用。

寄存器12【分度值】

默认为 1 .可选择 1、2 、5 、10、 20 、50、100, 分度值作用就是规格化重量读数，

假如分度值设置为 2，那么读数最低就是显示 0、2、4、6、8..。俗话说就是 2的倍数变化。
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寄存器13【中值滤波值】

设置范围：1，3，5，7，9。 默认为 3，默认为 3，就是通过内部采集 3次 AD，然后

取最中间的稳定数据输出一次，所以为奇数。AD 模块在 40HZ 的采集频率下，采集 3次 AD 的时

间为 25*3=75ms. 中值滤波深度值越大,输出值越稳定, 缺点就是模块处理时间越久。为了防止

等待时间过久，该参数仅保留 5个选项！

寄存器14【 采样速率】

默认为 40HZ，可以选择 10HZ 或者 40HZ。 10HZ 虽然速度慢一些，但是稳定性要高一

些。而 40HZ 速度快，可以用其余时间处理更多的滤波等。

寄存器16【波特率】

默认为 3. 1=2400 2=4800 3=9600 4=19200 5=28800 6=38400 7=57600

8=115200 ; 假如设置波特率为 115200，那么就把 8 写入到对应的寄存器中。注意：波特率修

改后会立即生效！如果修改了当前波特率，请关闭串口选择新的波特率在连接！

寄存器17【平均滤波值】

设置范围：1~50, 出厂默认 10(个); ，就是取几个连续周期的中值滤波值数据，再来

计算平均值从而输出波动较小的稳定数据。平均滤波个数不会影响采样速度。平均滤波个数越大，

则输出重量跟随越慢，但是精度越高，抖动越小。

寄存器18【动态跟踪范围】

取值范围为 0~50，默认为 1. 假如你使用的环境存在震动，那么压力传感器得到的数据变

化波动会较大，此时可以通过设置该值来进行动态稳定跟踪。

举个例子：当该值设置为5时。如果数据输出在100 上下 5内波动，那么模块会稳定输出100，只

有波动大于5时，才会重新进行数据采集。

寄存器19【蠕变跟踪范围】

取值范围为 0~10，默认为 5. 当设置为 0时，表示蠕变跟踪关闭。 蠕变跟踪强度越大、

速度越快；反之数值越小，蠕变跟踪强度越小，速度越慢。

该参数的作用：因为压力传感器属于弹性物质，具有一定的蠕变漂移和 AD模块自身的温漂。长时间

不断电负载时，数据会慢慢增大或减小。 此时我们可以设置蠕变跟踪来进行自动修正！而且也不会影响

传感器的精度与稳定性。

寄存器20【稳定重量开关】

取值范围 0或者 1， 默认为 0。 0代表关闭，1代表打开。

该参数的作用：如果为 0时，假如把 100g 的物体放上去后，数据会从 0·30·70·80·102·100...

过程实时显示。 如果设置为 1时，数据会从 0 直接变为 100，省去中间的变化过程。 2者消耗的时

间是一样的，后者只是把过程屏蔽掉。

注意1：前面中值滤波参数处讲到，采集 AD需要的时间与中值滤波和采样频率有关。 如果稳定重量

输出功能打开时，也就是该参数设置为 1时。为了保持数据输出的连贯性，当频率选择为40HZ 时，中值滤

波值会强制改为3. 当频率选择为 10HZ时，中值滤波值会强制改为 1.

注意 2：如果设置了稳定重量输出打开时，数据的变化过程是不会更新显示出来的。那么就存在一个

问题，如果数据一直在变化，那么软件也会一直等待.... 这样肯定是不行的。 再加上如果砝码校准参
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数不合理（比如100KG 量程的传感器，分辨率你设置为1g输出，传感器自身精度是无法达到这个值的），

也会造成数据一直变化。所以，在进行参数
校准过程中

，请关闭稳定输出功能.

寄存器22【命令寄存器】

往该寄存器中写入1
，代表零点校准。此时零位值会自动赋值到寄存器 4和 5 中。零位寄

存器不支持手动写入，避免数据写入错误，同时也没必要手动写入。

该寄存器中2到 8的
指令暂时预留。

往该寄存器中写入9
，代表所有参数恢复出厂设置，包括校准参数也会全部恢复出厂值，

相当于刚拿到模块的样子。首先你要往该寄存器中成功写入数字 9，前提是你要知道该模块地址

和通信波特率。如果这 2个参数不对，模块是收不到指令的。

那么如果忘记该模块的地址和波特率怎么办？模块接收不到指令岂不就成废品了！ 别担

心，我们可以通过硬件给模块恢复出厂参数。用镊子或者细铁丝短接模块背面 J3 的 2 个孔，短

接超过 3s，指示灯会快闪 2下，此时模块参数全部恢复到了出厂设置了，忘记的地址和波特率

也会
强制更改为地址 1和波特率 9600.

顺便讲下上面模块左下角J5 的作用，这个是 120R 终端电阻开关，120R 电阻已经贴片在了板子

正面，当用电烙铁上锡短接 J5 时，120R 电阻就串在 A+与 B-线之间。一般的短距离通信，J5 不

用短接。

三：使用说明

注意：除了去皮和恢复去皮 操作外。
参数零点校准，砝码校准，追零范围，分度值，

波特率....等重要参数都具有掉电记忆功能，如果要修改，修改之前必须先关闭写保护。
否则

新的数据无法写入到寄存器中。断电重新上电后，写保护功能自动打开。

校准步骤，主要就是 2步，零点校准和砝码校准。

1、将传感器与该模块固定好。（固定好后最好通电几分钟，相当于预热。）

2、零点校准：托盘固定好后，发送零点校准命令，也就是把初值永久归零。

3、砝码校准：秤盘放上砝码（砝码重量一般要大于其量程的 50%），输入砝码重量，然

后点击查询重量按钮，看下返回的数据是否满意，如不满意，可重复发送
砝码校正指令

。

注意：上面我们也讲过，零点校准和砝码校准参数是重要参数，并且需要永久保存的。如果
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要修改这参数，首先我们要先 [关闭写保护],这样才能将新的参数写入到模块中。 当参数

写入完成后，可以手动在 [打开写保护] 功能,也可以不用管。因为模块开机上电的时候会

自动打开写保护。

通信例子

以下例程均为内部寄存器地址，如果用 PLC控制，则内部寄存器地址 0 = PLC

地址 40001

一：校准过程

1 写：01 06 00 17 00 01 F8 0E ；关闭写保护，把 1 写入 寄存器 23

2 写：01 06 00 16 00 01 A9 CE ；清空称台，置零，把 1 写入寄存器 22

3 写：01 06 00 06 01 F4 69 DC ；放上砝码，写入砝码值，把砝码重量值 500 写入寄存器 6

4 写：01 06 00 17 00 00 39 CE ；打开写保护，把 0写入 寄存器 23

（可以省去第 4步）

二：去皮

1 写：01 06 00 15 00 01 59 CE ；去皮，把 1 写入 寄存器 21

三：取消去皮

1 写：01 06 00 15 00 02 19 CF ；取消去皮，把 2 写入 寄存器 21

四：修改地址

改丛机地址
(
例：原来丛机地址

=1
，现改为

2)

1 写：01 06 00 17 00 01 F8 0E ；关闭写保护，把 1 写入 寄存器 23

(
注释：如果之前已经关闭过了写保护，还没有打开的话，可以省去第一步。

)

2 写：01 06 00 0F 00 02 38 08 ；向寄存器 15中写入要重设的地址 2

五：修改波特率

(
例：原来为 9600，现改为 115200

)

1 写：01 06 00 17 00 01 F8 0E ；关闭写保护，把 1 写入 寄存器 23

(
注释：如果之前已经关闭过了写保护，还没有打开的话，可以省去第一步。

)

2 写：01 06 00 10 00 08 89 C9 ；向寄存器 16中写入数据 8，代表波特率改为为 115200

六：使用 16（0X10）码修改多个参数

就不一一举例了，不清楚的请用测试工具查看收发数据，测试工具的左

下角方框有每条协议收发过程。
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使用过程中的疑问解答：
①

问：你们这个模块输出的单位到底是多少呀？

答：【砝码校准】，首先自己要先清楚单位（单位为 g，还是 Kg，还是其他，自己知道就

行了。）

比如砝码为 5000g。你如果用 5000去校正，返回的分辨率就是 5000g/5000=1g

比如砝码为 5000g。你如果用 500 去校正，返回的分辨率就是 5000g/500=10g

比如砝码为 5000g。你如果用 50去校正，返回的分辨率就是 5000g/50=100g

比如砝码为 5000g。你如果用 5去校正，返回的分辨率就是 5000g/5=1000g =1Kg

以此类推.....

②

问：砝码参数 2 字节不够，最大也就 65535g，我的砝码就 80kg，相当于 80000 克，

怎么办？

答：其实一点都没关系，你可以输入砝码数值 8000，缩小 10 倍。那么返回的数据也是

缩小了 10 倍的，到时候返回的值再乘以 10g 就可以了，相当于 0.01kg 为校正后的单位。

对于 100kg 大量程的传感器来说 10g（0.01Kg）显示分辨率非常足够了，没必要精确到克，

传感器自身精度也达不到这么高。

③

问：零点校准操作后，忘记放砝码到托盘上面了，然后进行了砝码校准。可是当我再

次发送零点校准时发现返回的数据无法归零？

答：这种情况是因为你托盘上面没有放物体，检测出来的重量非常小或者或者接近 0。

此时系统会认为这就是砝码重量，然后根据砝码校准指令进行单位匹配。此时匹配出来的返

回单位就非常小了，可能是克，或者 0.1 克，或者更小。然而很多传感器自身精度达不到，

所以输出数据单位经过放大到克或者 0.1 克等小单位时，数据波动是很大的，所以无法返回

0是正常的。

这种情况就不用管这个返回的数据是否为 0了。发送一次零点校准后你重新把砝码物体

放上去，正确操作一次砝码校准过程，系统会重新匹配返回的单位。然后再去发送零点校准

时发现返回的数据就是零了。

------------------------------分割线--------------------------

出厂的每个模块，芯片内部都已加入固件，通过隐藏指令可以读取出我公

司名称、企业编码、企业电话等信息。芯片内部代码已与我司信息绑定，一旦

再发现非法克隆者，直接起诉！

此外，该模块已申请外观专利，上位机测试软件以及说明手册均申请软件

著作权备案登记！再抄袭的话就简直太无*了。。。


