
Ausgänge (5-30V / max. 10 mA)
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Converter:  Art.No.: ZKRS485-RS232

or: Converter:  Art.No.: ZKRS485-USB
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e) Eingänge (+5V / 24V auf Anfrage)

X 1 - Ein- und Ausgänge

Drehzahl- und Positioniersteuerung (Close Loop) über
a) PC - zur  Steuerung  und  Parametrierung  für  c),  d)  und  e)

b) Industriesteuerung
c) SPS  - z.B.  Logo  oder  Easy 
d) Analog / Joystick
e) Stand alone - über  externe  Schalter.
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Nanotec /Anschlußplan / SMCI 47-2 (RS 485) 

d) Analogeingang  

A

B
B/

A/

4) Befestigung mit

    a) M3 Schrauben oder
    (gute Wärmeableitung)
    b) Hutschienenhalterung

X1 - X2  (Gegenstecker)

Type Phönix FK 5/12

X3 - X4  (Gegenstecker)

Type Phönix FKC 2/4
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(Start)
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(binäre Fahrsätze 24)
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0-5 V

0-10 V

-/+
 10 V

0-2,5-5 V
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Drehüberwachung
(Error) o. Endschalter

Referenzpunkt oder
Nullpunkt erreicht

Übertemperatur

Busy (Steuerung
bearbeitet letzt. Befehl)

Motor steht (wartet
auf neuen Befehl)

Signalzustände
Output 1 und 2
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186 - 264 VAC
10000 µF

Art.No.:  Z-K10000
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Power Supply

 
Art.No.:

NTS-48V-10 A

NTS-24V-10 A

 

SPS 

RS 485

SMCI 47-2

Input 1

Input 2

Input 3

Input 4

Input 5

Input 6

Signal GND

Output 1

Output 2

Output 3

Analog 

GND

+ 5V

CH-B

CH-A

INDEX

GND

Motor Spule A

Motor Spule A/ 

Motor Spule B

Motor Spule B/

UB 24-48V

GND 
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