ESTUN

Schemat podfaczenia

s 1-fazowy 200VAC (ProNet-A5A ~ 04A) )
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konieczne uziemienie

Upewnij sig, ze zakoriczenie ekranowego przewodu
jest dobrze przygotowane.

Nalezy uzywa¢ specjalnego kabla do komunikacji z PC.

zadawanie predkosci (+ 0 - 10V / predkosci znamionowej)  ©] xsg?
zadawanie momentu (& 0 - 10V / momentu znamionowego) 2] ISE? Uwaga: nie nalezy zwierac pinow 1 i 2 na ztaczu CN3.

h wyjsé:

otwarty kolektor PPI
«{EE‘ +
zadawanie pozycji RRLSCS gﬂtg g? % [ 6] Ltsz?sGND
p CANH
SIGN+ | 32 CANL
SIGN / CCW /B % 33 o
Alokacja sygnatéw moze by¢ zmieniana: PAO+
S-ON: serwo wiaczone ;Qg; Opis wyjécia enkoderowego
P-CON: kontrola proporcjonaina PBO- dotyczy odbiornika liniowego AM26LS32A
P-OT: zabronl})ny ruch w przéd PCO+ wyprodukowanego przez Tl lub réwnowaznego.
N-OT: zabroniony ruch w tyt PCO-
ALM-RST: reset alarmu DGND ia funkcji
CLR: wy ie btedu V-CMP: wykrywanie zgodnosci predkosci
P-CL: limit momentu ruchu w przéd ON+ COIN: zakoriczenie pozycjonowania
N-CL: limit momentu ruchu w tyt ON- TGON: wykryto obroty silnika
SHOM: bazowanie ’zgy S-RDY: serwo gotowe
ORG: pozycja zerowa ViCMP® CLT: wykrywanie limitu momentu
V-CMP- BK: zablokowanie hamulcem
PGC: sygnat C enkodera
Ry v OT: poza zakresem
A ALM+ e
podtaczenie przewodu ochronnego ALM- RD: serwo wiaczone - podana moc na silnik
1D Home: zakoriczenie bazowania

ov
ALM: wyjscie alarmowe

&I - reprezentuje pare skreconych przewodéw B
wyjscia optoizolowane

max. napiecie: 30VDC

max. natezenie 50mADC

UWAGI:

1. Z wytaczeniem ProNet-02AEA-EC oraz ProNet-O4AEA-EC.

2. Podtaczenia L1, L2 i L1C, L2C w serwonapedzie ProNet-ASA~04A rdznig sie od podtgczen w innych serwonapedach z serii ProNet.

3. Zewnetrzny rezystor hamujacy dla ProNet-A5A~04A jest zapewniany na zyczenie klienta, polecany jest model ASQ60W50QKGO.

4. W serwonapedach ProNet-A5A~04A alezy zmieni¢ parametr Pn521 z ,1” na ,,0” podczas uzywania zewnetrznego rezystora hamujacego.
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s 3-fazowy 400VAC (ProNet-10D ~ 70D) ¥

kompaktowy

wytacznik instalacyiny ST 12| Lle 3-fazowy, 380 - 480V, +10% / -15% (50 / 60 Hz)

N

ochrona przed
1Ry 1PL (kontrola alarméw serwa)
) ~r ®—

r{ filtr zakfocer ‘

L Power OFF Power ON 1KM

[ JJ Upewnij sig, ze ttumik przepie¢ jest podtaczony
KM 1Ry 1SUP <*+—7—— N . P P
do cewki wzbudzenia stycznika i przekaznika.
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S}
24V
zasilanie (24VDC) S
o GND T resolver T enkoder szeregowy § erkoder
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konieczne uziemienie

Upewnij sie, ze zakoriczenie ekranowego przewodu
jest dobrze przygotowane.

EIENTRY NN

Nalezy uzywac specjalnego kabla do komunikacji z PC.

. i i " " VREF-
zadawanie predkosci (+ 0 - 10V / predko$ci znamionowej) = VREFT
zadawanie momentu (£ 0 - 10V / momentu znamionowego) B :_RREEFF*

EINIEY

Uwaga: nie nalezy zwiera¢ pinéw 1i 2 na ztagczu CN3.

otwarty kolektor PPI

[> PULS+
zadawanie pozycji PULS /CW /A L | PULS-

SIGN+
SIGN /CCW /B SIGN-
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ekran
Alokacja sygnatéw moze by¢ zmieniana: PAO+
S-ON: serwo wigczone PAO- . L
P-CON: kontrola proporcjonalna PBO+ Opis wyjscia enkoderowego
P-OT: zabroniony ruch w przéd PBO- dotyczy odbiornika liniowego AM26LS32A
N—OT" B —— - PCO+ wyprodukowanego przez Tl lub réwnowaznego.
) PCO-
ALM-RST: reset alarmu DGND
CLR: wy ie btedu pozycj
P-CL: limit momentu ruchu w przéd e L . ) N
N-CL: limit momentu ruchu w tyt TGON+ S fun’k‘cjw = ch wyjsc:
SHOM: bazowanie TGON- V-CMP: wykrywanie zgodnosci predkosci
ORG: pozycja zerowa S-RDY+ COIN: zakoriczenie pozycjonowania
S-RDY- TGON: wykryto obroty silnika
V-GMP+ S-RDY: serwo gotowe
V-CMP- CLT: wykrywanie limitu momentu
Ry 24V BK: zablokowanie hamulcem
ALM+ PGC: sygnat C enkodera
podtfaczenie przewodu ochronnego ekran ALME OT: poza zakresem
= 1D RD: serwo wiaczone - podana moc na silnik
Home: zakoriczenie bazowania
ov

ALM: wyjscie alarmowe
m[ - reprezentuje pare skreconych przewodéw
wyjscia optoizolowane
max. napigcie: 30VDC
max. natgzenie 50mADC

UWAGI:
1. Z wytaczeniem ProNet-10DEA-EC ~ ProNet-70DEA-EC.



ESTUN

Schemat podtaczenia

e 1-fazowy 200VAC (ProNet-E-AS5A ~ 04A)

kompaktow:
wylgcenik mstalacyiny M| 12| Lfozowy 200- 230 VAC, +10% /-15% (50/ 60 Ko
1aF )
ochrona przed
1Ry 1PL (kontrola alarméw serwa)
) ~ ®—
f{ filtr zaktécen ‘
= PowerOFF Power ON KM
- )
E — Upewnij sig, ze ttumik przepiec jest podtaczony
e TRy 1sup [ do cewki wzbudzenia stycznika i przekaznika.
stycznik magnetyczny
L1
A(1)  serwosilnik
12 ProNet v
5 2 B2
seria serwonapedow M
c@)
@1
D4,
@2 (4)
S]
e enkoder inkrementalny (2500 imp./obr.)
A+ A
L2c A- enkoder
e 81 [ 3 | B+
erwnetrzny 4 B- o
! rezystor B2 g*‘
Lhamujacy 7.89 ) PG5V
S, B3 17,1819 | PGOV
ekran Nyl
£} 1
konieczne uziemienie \
N.C. Upewnij sig, ze zakoriczenie ekranowego przewodu
N.C. jest dobrze przygotowane.
485+
1SO_GND
% I“Sé)g-GND Nalezy uzywac specjalnego kabla do komunikacji z PC.
zadawanie predkosci (+ 0 - 10V / predkosci znamionowej) d] xsg? 7 | CANH
SERIGANE Uwaga: nie nalezy zwiera¢ pinéw 1 i 2 na zfaczu CN3.
zadawanie momentu (+ 0 - 10V / momentu znamionowego) 3 TREF+ ekran
TREF-
N.C.
N.C.
otwarty kolektor PPl 485+
1SO_GND
PULS+ 5 JISO_GND
zadawanie pozycji PULS/CW/A El:‘ PULS- 6 [ 485
7 § CANH
SIGN+ 8 J CANL
SIGN /CCW /B @E
SIGN- ekran
-
|
Alokacja sygnatéw moze by¢ zmieniana: 0 | PAO+
S-ON: serwo wiaczone PAO- o
P-CON: kontrola proporcjonalna 2 | PBO+ Opis wyjscia enkoderowego
P-OT: zabroniony ruch w przéd : zgg; dotyczy oldblornlka liniowego AM/ZGLS32/§
N-OT: zabroniony ruch w tyt T yP przez Tl lub 1€g0.
ALM-RST: reset alarmu DGND
CLR: w ie btedu T
P-CL: limit momentu ruchu w przéd 1 2li ini ia funkeji
N-CL: limit momentu ruchu w tyt 5 | TGON+ V-CMP: wykrywanie zgodnosci predkosci
SHOM: bazowanie 6 GON- COIN: zakoriczenie pozycjonowania
ORG: pozycja zerowa 9 J S-RDY+ TGON: wykryto obroty silnika
10 -RDY- S-RDY: serwo gotowe
:; x‘g ? CLT: wykrywanie limitu momentu
Y EE— BK: zablokowanie hamulcem
! Ry  +2av PGC: sygnat C enkodera
7§ ALM+ OT: poza zakresem
podfaczenie przewodu ochronnego [ o =] 8 | ALM- RD: serwo wiaczone - podana moc na silnik
- 3 1D Home: zakoriczenie bazowania
ov

ALM: wyjscie alarmowe

CLI - reprezentuje pare skreconych przewodow R GE e EETE

max. napiecie: 30VDC
max. natezenie SOmADC

UWAGI:

1. Podtaczenia L1, L2 i L1C, L2C w serwonapedzie ProNet-A5A~04A réznig sie od podtgczen w innych serwonapedach z serii ProNet.

2. Zewnetrzny rezystor hamujacy dla ProNet-A5A~04A jest zapewniany na zyczenie klienta, polecany jest model ASQ60W50QKGO.

3. W serwonapedach ProNet-A5A~04A alezy zmieni¢ parametr Pn521z ,1” na ,,0” podczas uzywania zewnetrznego rezystora hamujacego.

6lnych wyjsé:



s 3-fazowy 400VAC (ProNet-E-10D ~ 50D)

ESTUN

fompakiowy ~ L1| L2| L3|  3-fazowy, 380 - 480\, +10% /-15% (S0 / 60 Hz)
wytacznik instalacyjny 1\
ochrona przed
1Ry 1PL (kontrola alarméw serwa)
: — &
F{ filtr zaktoceri ‘
1 Power OFF Power ON 1KM
- L] 7
T
Upewnij sig, ze ttumik przepie¢ jest podtaczony
KM 1Ry 1SuP do cewki wzbudzenia stycznika i przekaznika.
stycznik magnetyczny
A1) serwosilnik
ProNet v
q . B(2)
seria serwonapedow M
C(3)
D)
enkoder inkrementalny (2500 imp./obr.)
zasilanie (24VDC) =S
- - ; ﬁj enkoder
B+
zewnetrzny B-
! rezystor C+ PG
hamujacy — PGCSVV
L,,i,,i,,i,,i e ) PGOV T powloka
" : ochronna
ekran v

 —
konieczne uziemienie

‘ . L . " VREF+
zadawanie predkosci (+ 0 - 10V / predkosci znamionowej) = VREF-

CAESIEAISIEN A N

zadawanie momentu (+ 0 - 10V / momentu znamionowego) ] TREF+
TREF-

1
2
otwarty kolektor PPl 3
4
i PULS+ 5 |ISO_GND
zadawanie pozycji RULSHERIR I | PULS- 6 485-
7 CANH
> SIGN+ 8 CANL
sion/cow/e T SIGNY
ekran
-
I
Alokacja moze by¢ DICOM ‘[t 20 | PAO+
S-ON: serwo wiaczone S-ON 21 PAO-
P-CON: kontrola proporcjonalna P-CON I% 22 | PBO+
P-OT: zabroniony ruch w przéd P-OT. 23 } PBO-
N-OT: zabroniony ruch w tyt N-OT ; 24§ PCO+
Y ALMRST 25 | Pco-
ALM-RST: reset alarmu CLR 50 | DGND
CLR: ie btedu j ia P-CL & T
P-CL: limit momentu ruchu w przéd N-CL !
N-CL: limit momentu ruchu w tyt T = 5 T 7cone
SHOM: bazowanie } = 6 | TGON-
ORG: pozycja zerowa 9 JS-RDY+
} 10 § S-RDY-
11 §V-CMP+
} @: 12 § V-CMP-
T
| |
D 7 ALM+
podtaczenie przewodu ochronnego L 8 ALM-

0_1 - reprezentuje pare skreconych przewodéw

Upewnij sie, ze zakoriczenie ekranowego przewodu
jest dobrze przygotowane.

Nalezy uzywac specjalnego kabla do komunikacji z PC.

Uwaga: nie nalezy zwiera¢ pindw 1 i 2 na ztaczu CN3.

Opis wyjscia enkoderowego
dotyczy odbiornika liniowego AM26LS32A
wyprodukowanego przez Tl lub réwnowaznego.

zliwos¢ ini ia funkcji poszc
V-CMP: wykrywanie zgodnosci predkosci
COIN: zakoriczenie pozycjonowania
TGON: wykryto obroty silnika
S-RDY: serwo gotowe
CLT: wykrywanie limitu momentu
BK: zablokowanie hamulcem

6Inych wyjsé:

1Ry +24V PGC: sygnat C enkodera
OT: poza zakresem
RD: serwo wigczone - podana moc na silnik
(b Home: zakoriczenie bazowania
ov

ALM: wyjscie alarmowe

wyjscia optoizolowane
max. napiecie: 30VDC
max. natezenie 50mADC



