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Beispiel Maschinenablauf

1) Netz Ein 24V und 48V oder 72V ok.
2) Enable-Signal I6schen

3) /Stop-Signal setzen

4) Enable-Signal setzen
Motor ist bestromt

5) Home-Signal setzen
Motor fahrt Referenz

NOT - AUS

1) Leistungsversorgung wird primarseitig
vom Netz getrennt, und /Stop-Signal
wird weggenommen!

Die Achsen werden mit einstellbarer
Beschleunigung still gesetzt!

6) Ausgangssignal "In Position” (X4.4) wird gesetzt
7) Ausgangssignal "/Warning"”(X4.6) wird gesetzt

8) Home-Signal |16schen

Achtung!

Fur die oben beschriebenen Funktionen
mussen die pass. Ein - und Ausgange
parametriert sein!

Positionsruckmeldung

1) Ausgangssignale "In Position 1-8" sind
Einzelmeldungen far "In Position 1-8"!

2) Ausgangssignal "In Position” (X4.4)
kommt immer, wenn ein Befehl
ausgefuhrt wurde.
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