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La solution pour vos applications de controle de mouvement
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- Editeurs avec mise en évidence de la syntaxe
- Définition de blocs fonctionnels

< Choix des types et priorités des programmes
- Références croisées

&
i i G miams ~ N )
<1k . - Boites a outils
! S o I
“ & A o
— e
3
) =
! 'y [ [Lmd ™ oy
- e m -
3 e g“ P —="
! (A i
i Wi pacd — g
[ER—— |40 =
BT —
T 1 f
43 = mel | Rbwkes

« Creéation de profils de cames par outil graphique
- Déclaration en clair des axes, E/S et variables

- Liste et historique des messages d’erreurs

* Nombreuses librairies intégrées

* Tableau de bord

* Modes trace et pas a pas

* Définition de points d’arréts
* Auto-tuning des axes

* Générateur de trajectoires
* Simulateur Motion
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* Hyper Terminal

¢ Visualisation des variables
* Tables d’animation

* Oscilloscope numérique

* Analyseur de réseau




BN

Commande d’axes, autor
dans le méme bottier
« Architecture ouverte et évolutive

* Programmation normalisée

* Facilité de mise en ceuvre

» Cablage simplifié par bus numérique

* Amenage de presse
» Découpe jet d’eau

* Robots pick & place
* Machines a bois

* Gestion de flux

* Dosage, etc.

Alimentation 24 V DC £20 %, 1,5A typique

Isolement galvanique

Tolérance aux microcoupures
Architecture Processeur Intel® Céléron® 400 MHz

Noyau temps réel multi-taches

Mémoire Compact flash 64 Mo, Ram 64 Mo

Mémoire Ram sauvegardée 128 Ko
Entrées / sorties locales Module MPCIO* 32 entrées / 24 sorties

- Entrées PNP 24 V DC

- Sorties statiques PNP 24 V DC, 500 mA maxi par voie

- Visualisation des états par leds
Communication 1 x ETHERNET TCP/IP 100 Mbit/s

1 x ETHERNET INDUSTRIEL 100 Mbit/s

2 x USB

1 x CANopen 1Mbit/s

1 x RS232, 1 x RS232 / RS485

Chien de garde Relais : contact NO libre de potentiel
Diagnostic Afficheur 7 segments
Fonctions Motion avancées Positionnement rapide et précis

Arbre électrique a rapport variable
Déphasage dynamique
Came électronique
Fonctions de compensation, de superposition
Interpolation linéaire, circulaire et hélicoidale
Registration
Boite a contacts

Dimensions I x hxp 66 x 283 x 198

Température de service 5a45°C
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