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> Présentation du Programme

> Présentation des differentes fonctions



Paramétres du commutateur |

General |Couleur | Etiquette | Visibilite | Fonctions avancées|

Mode @ Commutateur Commutateur & lampe Catégarie [Primiti'u'e "]
Mom Commutateur02 Style [ :

— ' i 000000 -
Etat | [Haut] ! !
Voyant SaEEsez Une expression condifonne fJ} Inversion sur appui

A l'appui | Durant I'appui | Au relédﬁement|

Opération  Ecran A

@ Changer 'écran

IDégan: 3

3: EcranBase E]

(7 Ecran précédent

[ Appliquer ][ Ajouter =

OK H Annuler H Aide




Paramétres de |'affichage numérique | 2

Général | Mode de saisie |Cuuleur | Visibilité | Fonctions au‘an::ées|
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Propriétés de I'animation

|% Couleur I ¢0 Position | £,% Rotation I ity anpui| "we Visib.

Activer 'animation de visibilité
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Déclenchement

Conditionnel

Conditionnel

Conditionnel

Conditicnnel
Conditicnnel
Conditionnel
Conditicnnel

Conditionnel

Conditionnel

Conditionnel

Conditionnel

Conditionnel

Propriete

A Vrai, ATU

AVrai, Défautvaria

| A Vrai, Vitre

A Vrai, Not

| AVrai, Pot

| A Faux, ATU

.A Faux, Défautvaria
.A Faux, Vitre

:A Faux, Mot

A Faux, Pot

AVrai, PDOeffectuer
AVrai, dégagement

Parametres d'acticn

Interverrouillage
Changer I'écran[9]
Changer I'écran[9]
Changer I'écran[9]
Changer I'écran[9]
Changer I'écran[9]
Changer I'écran[10]
Changer I'écran[10]
Changer I'écran[10]
Changer I'écran[10]
Changer I'écran[10]
Changer I'écran[&]
Changer I'écran[10]

&K

Description
Opération Ecran -
@ Changer I'écran

Dégan: 3

3: EcranBase

() Ecran précédent

Appliquer

Ajouter =

[ Teminer ] [ Annuler ] [ Aide

Actions

Paramétres d'action

Type de
dédenchement

Publier vers

[ activer lnterverrovilage | saimmesz o

Variable de dédenchement

Condition de dédenchement

[Cundiﬁunnel

|Runtime IHM

)

La propriété Web Gate doit étre activée lorsque vous publiez vers Web Gate

LAAC ALY

wsion condifonnale valde, San tyoe de donndes "3;]

Co

Les actions s'exécutent lorsque 'expression est vraie

A Vrai

< Précéden

] [ Annuler ] [ Aide
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Structure du programme

El--% MouvProjet
- NouvAPN[CP1L] Offline

----- % S}rr‘nl::lnles.

E| % Programmes
' l ﬁ Zone_Commune (00)

- % Sécurite (01)
‘% Prize_de_Référence (02)
% Gestion_Ecran (03]
% Déplacement_Absclu (04)
m-% Déplacement_Relatif (05)
M- % Interruption (Int 141}
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Structure du programme

El--% MouvProjet
- NouvAPN[CP1L] Offline

----- % S}rr‘nl::lnles.

E| % Programmes
' l ﬁ Zone_Commune (00)

- % Sécurite (01)
‘% Prize_de_Référence (02)
% Gestion_Ecran (03]
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Entrée

v

API

Entrée
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Tache
Interruptive

Sortie




&%) Paramétres API - NouvAP|1
Fichier Options Aide

— >

Dérnarragel Paramétres I Temps I Constarte d'ertrée I Port série 1 I Service périphérique  Entrée intégrée | Sortie dimpulsion UI Sortie dim_4 I ’I

— Compteur rapide 0
[ Ltilizer le compteur rapide 0

Mode de comptage % Mode linéaire

' Mode circulaire

Mombre circulaire max. IE

Réinttialiser I Réinit. phase £ et logiciele

B2

Paramétre d'entrée IEntrée phase différentielle

B2

— Compteur rapide 1
[~ Ltilizer le compteur rapide 1

Mode de comptage % Mode linéaire

Mombre circulaire max.

= Mode circulaire

i
U

Réinitialiser

I Réinit. phase £ et logiciele LI

Paramétre d'entrée IErrtrée phase différentielle

B

—Compteur rapide 2
[ Ltilizer le compteur rapide 2

Mode de comptage % Mode linéaire

' Mode circulaire

Mombre circulaire max. IE

Réinitialiser I Réinit. phase £ et logicielle

B2

Paramétre d'entrée I

=

— Compteur rapide 3
[ Ltilizer le compteur rapide 3

Mode de comptage % Mode inéaire

Mombre circulaire max.

' Mode circulaie

I
U

Réinitialiser

I Réinit. phase £ et logicielle LI

Paramétre d'entrée I

B

Imtemuption dentrée

IND I Momale - I
e I Momale - I

M1 Ilrrten'l_lptiun vI
NG I Momale - I

INZ INurrnaIe vI

N2 INurrnaIe vI

(CPIL-L | Offline




h INTERRUPTIONS
P_First_Cycle
|1 i
Drapeau Prem... MSKS(690) || Masque dinterruption
1M Source de linterruption
#1 Donnée interruption
Cap_Indu
|| i
1T
MSKS(690) Mazque dinterruption
101 Source de linterruption
#0 Donnée interruption
Cap_Indu
|1 i
MSKS(E90) Mazque dinterruption
101 Source de linterruption
#1 Donnée interruption




[Mom Programme : Interruption]

[Mom Section

P_Qn

- Ind]

f
Drapeau Toujo...

P_Cn
| |

SET

PdR_Faite

Drapeau Toujo...

RSET

GPdR_RUN

Def.

Bit

Réinitializer

Bit
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Gestion du déplacement absolu

4

14 h Deplacement

L{411)

Position

Déplacement

Position_Sou. ..

Deplacement = Position souhaitee - Position

Soustraction double binaire signé sans porteur

Premier mot @ soustraire

Premier mot soustracteur

Premier mot résultat



Puls souhaite = Déeplacement x 2

L (421)

Déplacement

Fulz_Souhaité

Multiplication binaire signé long

Premier mot multiplicande

Premier mot multiplicateur

Premier mot résuttat



20

P_CY

P_CY

ASL{025)

Copie_Dépla...

11

Drapeau Rete...

MOVL(498)

Pulz_Souhaité

RSET

Droite

SET

Gauche

Dedalage arithmetique gauche

Mot & décaler

Déplacement long

Premier mot source

Premier mot destination

Réintializer

Bit

D&f.

Bit




P_CY
|

[
Drapeau Rete...

NEGL{161)

Pulz_Souhaité

RSET

Gauche

SET

Droite

Mégation Long

Premier mot source

Premier mot résultat

Réinitializer

Bit

Déf.

Bit



h Réactualization postion

GS_DA_2

23

@+Li401) Adition double binaire signé sans porteur

Position 1er mot 1er terme de laddition

Déplacement 1er mot 2nd terme de laddition

Position Premier mot résultat

Position reel = Deplacement + Ancienne Position



Position Atteinte

@ Parameétres AP - MouvAPI

Fichier Options Aide

X

— Constante d'entrée (0-17CH)

OCH |Val/déft (8ms) ~|
1CH |Val/déft (3ms) -]
ocH |Val/déft (8ms) |
CH |Val/déft (Bms) |
acH |Validét 8ms) |
5cH |Validétt (Bms) |
6CH |32ms ~|
2cH |Val/déft (Bms) |
8CH |Val/déft (3ms) |

9cH |Val/déft (8ms) |

10CH |Val/déft @ms) |

11CH |Val/déft Bms) x|

12CH |Val/déft Bms) - |

13CH |Val/déft @ms) x|

14cH |Val/déft (Bms) x|

15CH |Val/déft Bms) |

16CH |Val/déft 3ms) = |

17cH |Val/déht Bms) x|

Démamage | Paramétres | Temps Constante d'entrée | Port série 1| Service pérphérique | Entrée intégrée | Sortie dimpulsion 0 | Sortie dim_4 | "I _

(CPIL-L |Offline
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Structure du programme

Fichier Edition Affichage Variateur Outils Fenétre Aide
D4 |sH@| bR ([@FE (S0 06T | & d8 @ | IaQs [+

CAR -] s %
1]
= 1 CIATTr -
(=5 Editeur de paramétres |
(1 Pnloc : Paramétres de
(2] Pnxx : Paramétres de
(2] Pn2xx : Paramétres de
(2] Pn3x : Paramétres du
(Z] Pnéox : Paramétres de
(2] Pnix : Paramétres ét
(2] Pnox : Paramétres sp
i @ Paramétrage rapid...

5

Hox X | B s s | @R o B xQUE

=

: Configuration des surv
- §% Données diavertissem
gt mat
- §% Bat desimpulsions
§% Bat duvarateur
- §% Peturbation de la rota
% Signal dentrée physi..
i ﬂ§ Signal de sortie physi..
§% Surveilances analogic
§% surveilance de signal
§% surveilance de signal
§% Signal dentrée éte...
§ ﬁg Signal de sortie éte...
i Alames
Surveiller
A~ Suivi en temps réel
g% Suivi des données
- (=) Réglage
Q Exécution d'une applic
.M Réglage automatiq...

=]

3 Décalage
@i Codeur absolu
X FFT
SPL Crbetle Foemaatinace F
< m " »
x|
i) R Ga |
[01/06/2017 08:48:11] Info - Connexion :Direct {USB) (PtUSBO; SUNIT :1) -~

[01/06/2017 10:08:32] Info - Drive Axe Z : Une emeur de communication s'est produite (xA0200002, Délai de réception du message dépassé

< T ] »

| Sotie | Liste demeurs |




Modification des parametres

g:Eichier Edition Affichage | Variateur Outils Fenétre Aide

D% | H @ BN t|s|dg|@e|maqs|+e @]
S@m| ot @0 o X|BOA G L Bl o (M D Q|

& Options Détection automatigue

AF
‘){L{ Meode Variateur

X Initialiser...

%(cpi&rjeux...
g8 Protection par mot de passe...

¢b Réinitialisation de I'unité

Editeur de paramétres...

_@ Paramétrage rapide...

[Z Graphique du paramétre sélectionné...
¥ Restaurer |a sélection

X Restaurer tout

& Enregistrer dans mémoire flash

Transfer 4

Programme 4

ﬁ?Alarmes...
ﬂg Effacer Aucun module détecté..,

6% Suivi des données...

¢ EFT...

Ji Suivi en temps réel...

L Configuration du moteur...
€ Tester...

"ﬂ Réglage automatique...
@i Définir codeur absolu...

“T” Contréle d'amortissement...
Qi Ajuster décalages...

x| e @ Détection du pole magnétique
2l iR G
[31/05/2017 10:01:20] Info B Informations sur le produit...
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| Sortie |L|s!ed'erreus|

Travail en ligne RB8D-KT04H VER :1.2x+R88M-G40030H-S




Eichier Edition Affichage Variateur Outils Fenétre Aide
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x|
=8 Drive Axe Z (En ligne) *
=-EY Edteurde e . . =
e el Pn000 - Commutation du sens de rotation E|
(Z Pnoc: Paramétres de g..
(Z3 Pn2cx : Paramétres de su Concernant le sens de rotation du moteur. lorsau'il est percu a vartir de I'axe du coté de la charge. le sens horaire est désiené par "CW" et le sens anti-horaire. par "CCW". X
& Pn3ac: param?"es duco Index Description Valeur Valeur du variateur de fréquence Valeur par défaut Plage &
(C1 Pnéoc : Paramétres de la [
(3 Pnfix : Paramétres éten.. » @ IPnOOO Commutation du sens de rotation 0: La commande de sens avant définit le sens de rotation du moteur sur CW. - 1 0 vers1 E'
(C Pnéx : Paramétres spécil @ |Pno01 Sélection du mode de contréle 0: Contréle de position - 0 0 vers6
@ Paramétrage rapide... @ Pno02 Sélection du mode d'auto-tuning en temps réel 1: Augmente la stabilité - 1 0 versé
g % ?uarffeiller @ :Pn003 Paramétre de la rigidité de la machine de l'auto-tuningen t... 13 - 13 0 vers 31
- (=) Réglage @ |Pn004 | Taux dinertie 250 - 250 0 vers 100C
- () Paramétres @ ]PnOOS Sélection de I'entrée d'impulsion de commande 0: Entrée de coupleur photoélectrique - 0 0 vers1
& Programmation du variateur @ 5Pn006 Sélection de la commutation du sens de rotation des impuls... 0: Le moteur tourne dans le sens spédifié par impulsion de commande. - 0 0 vers 1
@ ]Pn007 Sélection du mode d'impulsion de commande 1: Impulsion d'inversion/impulsion d'avance pour une rotation dans le sens avant - 1 0 vers 3
® |Pn008 Paramétre d'entier de réduction électronique 2000 - 10000 0 vers 104€
@ ]Pn009 Taux de réduction électronique (numérateur) 0 - 0 0 vers 107=
@ iPnO 10 Taux de réduction électronique (dénominateur) 10000 — 10000 1 vers 1072
@ :PnO 11 Numérateur de division du codeur 2500 - 2500 1 vers 2621
& iPnO 12 Sélection de la commutation du sens de sortie du codeur 0: Logique de phase B : non inversée, Source de sortie : codeur — 0 0 vers 3
@ iPnO 13 Limite de couple n® 1 300 - 500 0 vers 500
@ iPnO 14 Niveau de dépassement du compteur d'erreurs 100000 - 100000 0 vers 1342
@ :Pn015 Commutation d'opération en cas dutilisation du codeur abs... 1: Utiliser comme codeur incrémentiel. - 1 0 vers2
@ EPnO 16 Sélection de résistance de régénération 3: Pas de résistance de régénération - 3 0 vers3
& Pro17 Paramétre de résistance de régénération externe 0: Taux de charge de régénération de 100 % - 0 0 vers 4
@ Pnino Gain de boucle de position 1 48,0 == 48,0 0,0 vers 30
@ Pni01 Gain de boude de vitesse 1 27,0 — 27,0 0,1 vers 32
A e ~ e bomm e Bt e tien Je o b de da e A e A L T EReEetE “n )
< | m »
< 1 » Drive Axe Z I
x| X
ol i R Ga

[01/06/2017 08:57:02] Info - CX-Drive

[01/06/2017 09:05:37] Info - Connexion :Direct (USB) (PtUSBO; SUNIT :1)

<4

‘ Sortie |Listed'erreurs|




Eichier Edition Affichage Variateur Outils Fenétre Aide
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=- 8 Drive Axe Z (En ligne)*
B I
(L Pnox : Paramétres de
(31 Pnlxx : Paramétres de
(Z Pn2ox : Paramétres de Concernant le sens de rotation du moteur. lorsc
(C Pn3oc : Paramétres di il o
(1 Pnédox : Paramétres de 2| esaps @
@ Prisoc : Parométres &) > ngnooo ‘COmmu Fichier Edition Affichage Variateur Qutils Fenétre Aide
(Z31 Pnox : Paramétres sp @ P00t [Selecho 7 |
@@ Paramétrage rapid... @ Pn002 | Sélectio % \ n ﬁ ‘ - -m ‘ é B{ ‘ i ‘ @ @ ?
Etat =T T DT T
) ) Q Pn003 Paramé < |
g% Configuration des surv ! 8 bRl | 65 | ] | . —
g% Données davertissem 9 iPn004 | Taux d| 0%‘& X ‘ A ‘ }
g% Etat @ Proos  |Sélectc PN —
gg gat :es impulsions | = @ Pro06 | sélectio —51 Afficher uniquement les modifications
at du vanateur = o e = -I-:
g% Perturbation de la rota 9,;3[‘,99,7,7,, Sfenis B8 = f Editeur de paramet r
g Signal dentrée physi.. ® [P |Rskome D P ; Parametres de
g% Signal de sortie physi.. @ P00 Taux de ; 2
% Sl e I ==t —— (Z3 Pntxx : Paramétres de
g% Surveilances analogic O |Pn010 Taux de z A
it surveilance de signal @ o e (L] Pn2cx : Paramétres de Concernant le sens de rotation du mot
g% suvellance designal | || | || =1 nf—funler? (3 Pn3oc : Paramétres du -
% Signal dentrée éte... @ [Pro12  [sélectio @ Priboc: Pasamatres de ... Index  Description
g% Signal de sortie éte... @ ‘Pn013 Limite d : R » @ !PnOOO 1Commutab’on TR
§@ Alames "6"%61;{*”&@;6 (L1 Pn%ex : Paramétres ét bl |
] @ Surveiller @ Pro15 | Commu (3 Pnéxx : Paramétres sp @ Pno01 | Sélection du mode de contrdl
Suivientempsréel | |l | || S —— b 3 P e e
la'i_:,q Suivi des données |} Q‘ipnms | sétectio o - %Lt Paramétrage rapid... O PR002 lSeIecton du mode d'auto-tur
== gglgffm ) | @ Pn017  |Paramé §1 Connguation dea s Q Pn003 \Parametre dela ngldlhe de Ia
écution d'une applic @ Pni00 Gainde i__ Mt 2N
Vs R?glage automatig... @ P01 |Gande ﬁ'§ Données d'avertissem .j Pn004 haux dlnerhe
e - e i Etat @® [Pr00s | Sélection de entrée dimpulsi
< “a |
FFT
i [T el A AR Y o =\
< yﬁi"&"‘ It » ‘ Drive Axe Z I
x|
2l : BRGa

[01/06/2017 08:57:02] Irfo - CX-Drive
[01/06/2017 09:05:37] Info - Connexion :Direct {USB) (PtUSBO; SUNIT :1)
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Eichier Edition Affichage Variateur OQutils Fenétre Aide
| SH@ L BB \-@|§®.\M ®? =& AN BE | O

an‘ @2 xx necaass @
=il
(=] _@_ DnveAmeZ(EnIlgie)' -
i Pn000 - Commutation du sens de rotation
n(oc : Paramétres de

{:l Pnxc : Paramétres de

(1 Pn2ox : Paramétres de Concernant le sens de rotation du moteur. lorsau'il est percu a partir de I'axe du coté de la charge. le sens horaire est désiené par "CW" et le sens anti-horaire. par "CCW".

(Z Pn2ox : Paramétres du

|+ & @ 1
Do ¢ B QU@

[an]

z ... Index Description Valeur Valeur du variateur de fréquence Valeur par défaut Plage
(Z3 Pndex : Paramétres de
(23 PnScx : Paramétres é » @ Pn000 Commutation du sens de rotation | 0: La commande de sens avant définit le sens de rotation du moteur sur CW. = 1 [0 vers 1
(1 P : Paramétres sp @ Pn008 Paramétre d'entier de reduchon eIectronlque [ 2000 - 10000 0 vers 104857¢
Fu [/ Paramétrage rapid... @ Pn013  |Limite de couplen® 1. | 300 — 500 0 vers 500
& S § . @ Pnso4 Sélection d'entrée du variateur interdite | 0: Entrée interdite de variateur activée en sens avant ou arriére --- 1 0 vers 2
§% Configuration des surv ! i
Données d'averti @ Pn505 Arréter la sélection pour I'entrée d'un variateur interdite | 2:le couple dans Ie sens interdit du varlateur est desad]ve, etun arret immédiat est reahse. - 0 0 vers 2
ﬁ % Etat @ Pn522 Limite de couple n® 2 300 - 500 0 vers 500
gg gat :es impulsions | = @ Pn525 Limite de couple externe avant 300 - 500 0 vers 500
at du variateur T— - B T 5 T
35 Perturbation de Ia rotal @ |Pn526 Limite de couple externe arriére | 300 = 500 0 vers 500

g% Signal d'entrée physi..
§% Signal de sortie physi..
#% Surveilances analogic
#% surveilance de signal
g% surveilance de signal
§% Signal dentrée éte...

#% Signal de sortie éte...

§9 Alames
(E1_Cuinvaillar

=



g (3@ Modifier...

D% S d@| %

i #,

% Optlons Détection automatigue

=-_8_ Drive Axe Z (En ligne)

: 2 i li
g T B Travailler en ligne

(3 Pnloc: Paramétres o ;g1
(3 Pl : Paramétres
(3 Pn2cx : Paramétres
(1 Pn%o : Paramétres |
(3 Pnéoc : Paramétres
(3 Pn%Soc : Paramétres
(] PnBxx : Paramétres

Pn000 - Commutatior

oteur. lorsau'il est percu a vartir de I'axe du coté de la charge. le sens horz

@ Paramétrage rapid.|
=-(og Etat

g% Configuration des s

g% Données davertiss| SrstHice e :

ﬁﬁ Etat ‘ *® Restaurer la sélection

g% Etat desimpulsions|

g3 Bt du varisteur ‘ X Restaurer tout

ﬁ§ Penurbataondelan

|

Valeu

tion 0: La commande de sens avant définit le

ble 0: Controle di

Editeur de paramétres... ning en temps réel = Augmgr:nﬁtﬁeﬂl
.’Zl} Paises étrage rapide. b machine de 'auto-tuning en t... Il 13
250

Ision de commande

0: Entrée de coupleJl

du sens de rotation des impuls...

0: Le moteur tourne dans le sens spé

on de commande

"hnn Electroninue

g% Signal d'entrée phyl

g% Signalde sotie pw_ By Vers le variateur

g% Surveilances analq

g% surveilance de sugr o

@ Depuis le variateur

g% surveilance de sigr B? Aliires
g% Signal dentrée éte

g% Signal de sortie éte| &

[ﬂ Comparer avec le variateur

1: Impulsion d'inversion/impulsion d'avan&
2000

0

1000(

g Sélection vers variateur

g9 Alames R Syivi 3
(B i @'y Suivi des données...

< | mn | m FFT...

Ji Suivi en temps réel...

D DSENO M Configuration du moteur..,

D Avant D Arrié Q Tester.. .
L ‘ > | P Réglage automatique...
D Arréter i Définir codeur absolu...

Vitesse _ “I” Contréle d'amortissement...

Qo Ajuster decalages

B Détection
Bl Détection

g+ Sélection depuis variateur

2500

0: Logique de phase B : non invers

300

10000

cas d uhhsahon du codeur abs...

2génération

1: Utiliser comme cod

3: Pas de résistance

" irégénération externe

0: Taux de charge de réc

48,0

27,0

S S S S Sy

e A

n

x|
>l | G G

:ast de fonctionnement (Test Run) ((x82). Veuillez vérifier: vitesse de communication; Servo pi

[01/06/2017 09:23:36] Info - ﬁ)lnformations sur le produit...
[01/06/2017 09:48:11] Info Connenon “Direct (USE) [PtUSED: SUNIT T}



Essais et courbes

B Fichier Edition Affichage |Variateur Outils Fenétre Aide

| w | ifi AEN | | T o | o |
D% W@ | 8 0 Modfer. RRER-E imaQa|+o|@|
Law SN T Ex X PR GFL DR o Bl Qs
% Options Détection automatigue ! :
= _g_ d;td & Travailler en ligne Pn000 - C o
- Prfioc’ Paramiired 3 /AL n - Commutation du
(C Pt : P étres == -
N2 : Paramétres eur. lorsau'il est percu a partir de I'axe du co6té de la charge. le sens horaire es
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Schema cablage constructeur
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Safety VO (CN8)
g bol Name Function and interface
1 - Resarved Do not connect.
2 -
3 SF1 Safety mput 1 Inputs 1 and 2 for operating the STO function, which are
p SF1 2 independent circuits. This input tums OFF the power
5 transistor drive signals in the Servo Drive to cut off the
5 SF2 Safety nput 2 current output to the motor
6 SF2+
7 EDM EDM output A monitor signal s output to detect a safety function
lure.
2 ZOM- fadure
Shed FG Frame ground Connected 1o the ground terminal inside the Servo Dnve.




Safety

Controller Safety output
G9SP-series (source) Servo Drive S |
Safety Controller GSafety output 1 |
SF1+
Safety input

SF1-

c‘Safety output 2
I SF2+

SF2-
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| Test output  EDM+
ISaiety input  EDM-
EDM input EDM output L e
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Capteurs vitres

Capteur porte

A 4

Autorisation de
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Liaison API

v

v

v



Fonctionnement normal : Mode maintenance :
» AppuisurATU » Arrét de la machine » AppuisurATU » Arrét de la machine

» Quverture porte et/ou vitre » Arrét de la machine



Presentation du programme

Sorties GgSP Configurator

Entrées GgSP Configurator

Start @

@ @

Finish
Unit Safety 150 Edit 140
Corfiguration Teminal Settings Comments
Input | Output

Setting List Safety [/0 Terminal Settings

E‘a "-‘t-‘Sttir'E: weld - Termi.. Mame of seftings /0 Comment
b b -
E : 2 S:f:tﬁ H:I:ﬁz e = Sol  Dual S afety PHP Output W ariateur
----- i 1 Safety Felay w! welding 3 i eLl Variateur
'i' 1 Safety Felay & 502 1 Safety Relay AP ATU
J Dual Safety PNP Dutputs | | &9 503 7 Safety Relay AP Vitre
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i BT Pl © ek DRID e & 505 1 Safety Felay Reset Drive
4| i | 3 O Sof
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Ikem \alus (g:' S?? . Capteur P?rte MO T3
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& 510 Reset Switch Acquittement T4
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Programme

[#0][S111 1 XEDMICon tact W... g

[#0][S](1 OrAcquittement g

[12]

RESET [#0][50](05 ¥Re e t Drive |

[#01[Sil{00 Arret durgence .

[#01[Sil01 TArret durgence .

P

[#01[Sil(02 Arret durgence .

[#0][5 002 XAF1 ATU

[#01[5il03 xArret durgence .

[111] [#0][5 oli00kvVariateur

[ #0105 0001 Xariateur

. g 12
[#0][Si1(041Capteur Witre NC l-—— &1 - 1
[#0][Si](05 Xapteur Vitre NO -_._&}]—E b

[3]
[#0][Si] (06 XCapteur Porte MN.lB— @\ .
[#0][<i] (07 }Capteur Porte N-—._&}]E b

m[#0]1[Sal(03 AR Vitre

[4]
[#0][S(09 Capteur Vitre 2 . lB— @ O'E
[#0][S1(090Capteur Witre 2 . —— @ B

1=y [s]

[#01[Si]0 23Mode maintenan..B— N
[#01[Si]d 3 ¥Mode maintenan -—.‘&PE b m[#0][Sal (04 Made M |




Schematisation du programme

[#0][5i]000 Arret dureence .|

[#0][5il001 kArret durgence .., > ATU a rm

[#0][Sil(02 tArret durgence ..,

[#0][Si]003 T Arret dureence | > ATU bOItIer
4

[#0][Si1004 ) Capteur Vitre MC flB— @ (., f4] .

[#0][5i](05 MCapteur Vitre MO -—.A_}]E 4 » Vitre

v

[5
[#0][5i1006 }0apteur Porte M. jB——— @ (e ]
[#0][5i] (07 rCapteur Porte N-—.A_J}E 4 PO rte

v

3
[#0][ =il 002 YCapteur witre 2 *—..I'L G—E ) .
[#0][5i] (09 X0apteur Witre 2 -—.‘\_}}E > Vltre 2

[#0115i101 1 YEDM(Dontact W.. I8

EDM
Acq

vy

[#0][ S]] 0t Acquittement [ ]




Schematisation du programme

[1a]

ATU armms
[#0][Sal(@2XAPI ATU |
ATU boitiers
[2]
ATU arms 1)
Vitre =
Porte = .
V|tre 2. EDM COﬂtaCt uh E\T 1} [#01[5 oliD0 varisteur |
ATU b0|t|er. [2] e — ] J . 3 [#01[S o] Fariateur |
[8] Acq .Rnrsm
s 5]
g D [#0][So](05 tReset Drive |
SR | .
[71
ATU armm= D
Maintenance =
6]
iti ;\.2
ATU boitiers RO
~onng
sl
Vitre m D
Portes [#0][5 o] (D3 )2API Vitre |
Vitre 2=
4%y 4

[#0][Si]01 2 tMode maintensn . lB— @k
: . ; FE b =[ #0][Sali04ode M |
[#01[Sil(1 3 *Mode maintenan ...




Conclusion




