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SLOT @slot@ (H1-MHx)

Pin | Nome | Descrizione | Indirizzo
1A
A 8 B 424V | Uscita +24V dc”
1 J@E® 1 | 27 [ PHAL | Fase A del conteggio 1 | X.CNT@ct1@ \ X.INP@I3@
E!
2 @EE® 2 30 pHa2 [ Fase A del conteggio 2 | X.CNT@CR2@ \ X.INP@I6@
i .===== i 2B | PHB1 | Fase B del conteggio 1 | X.CNT@ctl@ \ X.INP@i4@
5 ‘-‘.... 5 3B | PHB2 | Fase B del conteggio 2 | X.CNT@ct2@ \ X.INP@i7@
& '-‘.... & 4A | PHZ1 | Z del conteggio 1 X.INP@I5@
7 ;...‘ 7 | 4B | PHZ2 | Z del conteggio 2 X.INP@I8@
5A
g ‘1==== g =B 0V | Comune di ingressi digitali e conteggi
6A
6B NC Non connesso
7A | VM+
7B VM Alimentazione motori (18+28 dc volts)
' 8A | MIA ,
8B V1B Uscite motore 1 X.AN@anl@
9A M2A .
9B V2B Uscite motore 2 X.AN@an2@

Y Utilizzabile per alimentare I'encoder.

Segnali comando motori

Nome | Descrizione Tipo Indirizzo

FLTO1 | Fault motore @m1@ Ingresso | X.INP@il@
DIRO1 | Direzione motore @ml@ Uscita X.0UT@ol@
MOVO01 | Movimento motore @m1@ | Uscita X.0UT@02@
ENAO1 | Abilitazione motore @m1@ | Uscita X.0UT@o3@
FLT02 | Fault motore @m2@ Ingresso | X.INP@i2@
DIR02 | Direzione motore @m2@ Uscita X.0UT@o4@
MOVO02 | Movimento motore @m2@ | Uscita X.0UT@o5@
ENAO2 | Abilitazione motore @m2@ | Uscita X.OUT@06@
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