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Serwowzmacniacze DX4

Firma Trio Motion Technology stanowi specjalistyczne Zrodto wysokowydajnej
technologii sterowania ruchem. Produkuje elastyczne i ekonomiczne rozwigza-
nia, umozliwiajgce sterowanie ztozong automatyka i maszynamiw wiekszosci
branz przemystowych na catym $wiecie.

Rozwigzania Trio od lat sg stosowane wielu zaktadach produkeyjnych, gdzie efektyw-
no$¢ utrzymania ruchu odgrywa kluczowg role. Najwieksze przedsiebiorstwa z branzy
automatyki nie tylko wykorzystujg standardowe rozwigzania proponowane przez Trio,
ale tez wsp6tpracujg z ekspertami Trio w celu stworzenia rozwigzan dopasowanych do
indywidualnych potrzeb.

CGtéwnym celem firmy Trio jest dostarczanie Klientom produktéw o najwyzszejjakosci. Aby
to zapewni¢, Trio nieustannie podwyzsza normy jakoSciowe i stosuje innowacyjne procesy
doskonalenia produkgji. Specjalistyczny zespét badawczo-rozwojowy jest odpowiedzialny
za projektowanie nowoczesnych urzadzen stuzacych do utrzymania ruchu.

Wszystkie komponenty sg badane pod katem zgodnosci z mie-
dzynarodowymi normami, a sama produkcja objeta jest certy-
fikatem systemu zarzadzania jakoscig ISO 9001:2015.

Przyktadowe zastosowania

Montaz

Ciecie

Produkcja baterii
Sktadanie kartonéw
Nawijanie cewek
Konwertowanie

Ciecie na dtugos¢
Pakowanie typu flow-pack
Naktadanie kleju
Szlifowanie / kruszenie
Przenoszenie (przetadowywanie, manipulowanie)
Prowadzenie kontroli
Etykietowanie
Pakowanie
Drukowanie

Robotyka

Erozja iskrowa
Ttoczenie
Stemplowanie
Tuftowanie

Spawanie

SerwosilNiKi MXL ...t 26
Serwosilniki MXM ..o 29
Serwosilniki - zestawienie dostepnych kombinacji.................... 31
2
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Kontrolery ruchu

System kontroleréw ruchu jest niezwykle modutowy, dzieki czemu uzyt- Ustawienia systemu

kownik moze dostosowa¢ sterownik do swoich konkretnych zapotrzebo-

wan. Pozwala to tez na elastycznos¢ poprzez do{alczanie nowych modutéw Kontrolery Trio dzielimy na 2 grupy: konwencjonalne (sterowanie 2-16 osi krok / kie-
w miare jak zmieniaja sie potrzeby. runek lub analogowe, protokét CANopen do komunikacji z modutami wejsé / wyjsc)

oraz EtherCAT, gdzie napedy (do 128 osi) oraz wszystkie sygnaty cyfrowe i analogowe
sa synchronizowane wjednej, szybkiej siecio minimalnym czasie cyklu125 ps. System
Flexslice oferuje szybkie i bardzo wydajne urzadzenia EtherCAT do asortymentu kon-
troleréw ruchu EtherCAT firmy Trio.

W przypadku gdy maszyna zajmuje duza powierzchnie, a poszczegélne sygnaty zbie-
rane sg z miejsc odlegtych od siebie, dzieki adapterom sieciowym do wejs¢ / wyjs¢
mozemy ograniczy¢ okablowanie, usprawniajac ergonomie aplikagji oraz redukujac
koszty. Wszystkie kontrolery ruchu - czy to do montazu panelowego, montazu w szafie,

naszynie DIN, czy tez wedtug projektu klienta - zawierajg interfejs CAN-bus. Pozwala Seria MC4/5/6 zawiera zaawansowang technologie sieciows do faczenia sig z serwo-

napedami cyfrowymi, szyng CAN i sieciami fabrycznymi. Dostep do wszystkich czesci
systemu przez potaczenia sieciowe pozwala na ograniczenie czasu przestojow przy
zautomatyzowanym zgtaszaniu btedéw i analizie.

on na cyfrowe lub analogowe rozszerzenie systemu modutamiwejs¢ / wyjsé firmy Trio.
Mozna réwniez uwzglednic specjalne wymagania dotyczace wejs¢ / wyjsé, korzystajac
z protokotu CANopen do sterowania modutami wejs¢ / wyjs¢ innych firm.

Przy uzyciu kontrolera ruchu MC664-X mozliwe jest sterowanie maszyng majaca do
128 osi (64 krokowych / serwo i 64 wirtualnych), 1024 wej$¢ cyfrowych, 1024 wyjsé cy-
frowych, 32 wejscia analogowe i16 wejs¢ analogowych.

KOMPUTER PC

PANEL HMI
ROUTER
NADZOR STEROWANIE ETHERCAT
|:| | KONTROLA
———— [ FLEX-6 NANO J ( FLEX-X NANO J
STEROWANIE KONWENCJONALNE
I_\ 1000 BASET
F /wy CAN o 100 BASET
SYSTEMFLEXSLICE MODULYWE[WY ROZSZERZENIA SYSTEMU FLEXSLICE MC403-X MC405
MC664-X
GENEROWANIE

— [ MC6N-ECAT ] ( PC-MCAT-2 J MCs08
RUCHU

MC664-X ROZSZERZENIA SYSTEMU /O

[ ROZSZERZENIA SYSTEMU MC664-X J

KONTROLA
POZYC]I
I PREDKOSCI

= i

NAPEDY

() <
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Oprogramowanie

Motion Perfects

Bogate narzedzie programowe

Firma Trio opracowata zaawansowane srodowisko do uzytku
z kazdym kontrolerem ruchu, a takze serwonapedami i robo-
tami SCARA marki Trio. Dostarcza ono wszystkie funkgje nie-
zbedne do konfiguracji, programowania, generowania profilu
krzywki oraz konwersji $ciezkiw CAD 2D, w celu zminimalizo-
wania czasu wdrozenia maszyny. Motion Perfect 5 zapewnia
petng funkcjonalnos$¢ w zakresie edycji i debugowania.

Podstawowym jezykiem programowania jest Trio Basic —
wysokopoziomowy, wielozadaniowy jezyk, zawierajacy za-
implementowane zaawansowane funkcje do specjalistycz-
nych ruchéw (np. ciecie w locie, nadazanie za osia, jazda po
tuku), ktdre znaczaco i wydatnie upraszczajg kod programu.
Dodatkowo dostepne sg wszystkie jezyki z normy IEC 61131-
3, czyli: LD (program drabinkowy), FBD (diagram blokéw
funkcyjnych), ST (tekst strukturalny), IL (lista instrukgji) i SFC
(sekwencyjny schemat funkcjonalny).

Project

_4 Untitled 3_-]

&

rograms

B] AXE Puoav
8] GLOBS Pl oav
&) ICICIO Puoav
B) LONG_BASIC_PROG P Il u
] CUTGEN PV
8] SETTABLE P oav
B] SQPLS Pumoav
] STOPME PV
8] TABSET buouv
B] VRX PV
] MC_CONFIG Puoav

1] NOTES_1

Projekty w Motion Perfect

Jednym z kluczy do korzystania z aplikacji Motion Perfect 5
jest koncepcja "Projektu’. Projekt wspomaga tworzenie apli-
kacji oraz sam proces rozwoju za pomocg kopii wielu progra-
mow sterownika, parametréw i danych koniecznych do poje-
dynczego zastosowania zwigzanego z ruchem. Wszystkie te
dane sg przechowywane wjednym folderze.

Po zdefiniowaniu projektu Motion Perfect 5 dziata w tle, au-
tomatycznie utrzymujac spéjnos¢ miedzy programami w
sterowniku i plikami w komputerze PC.

Przy tworzeniu lub edytowaniu programéw w sterowniku,
sg one automatycznie duplikowane na komputerze. Dzieki
temu przy nastepnym faczeniu sie zdowolnym sterownikiem
uzytkownik bedzie miat na swoim komputerze aktualne, pra-
widtowe dane.

Menedzer projektow

Wielozadaniowos¢ kontroleréw ruchu oznacza, ze jedng
aplikacje tworzy szereg roznych plikéw programowych. Do
Sledzenia licznych plikéw i skojarzonych z nimi danych dosko-
nale nada sie istotny komponent srodowiska Motion Perfect
5, ktérym jest menedzer projektéw.

Controller project B

@) Please choose how the project for that controller should be
N obtained

Please choose what the next step should be.

a
New

f G Create a new empty project and erase the
current controller contents

(? Create from controller
G Create a new project from the current controller

contents

Load
G Load an existing project onto the controller,
erasing its current contents

Open & Syncronize

4= [ {3 Open an existing project and synchronize it with
the controller contents

Cancel

+ tadowanie i zapis wielu programéw w postaci pojedyn-
czego projektu zjedng nazwa

« Rownoczesne zapisywanie plikéw programowych, zaréw-
now komputerze, jak tez w kontrolerze ruchu

+ Weryfikacja zgodnosci zawartosci sterownika z plikiem
projektu na dysku

«+ tadowanie i zapis zmiennych sterownika i pamieci
tablicy na dysku

» Automatyczne generowanie plikéw konfiguracyjnych

« Zawiera programy BASIC i 1EC 61131-3 w tym samym
projekcie

Stan wejs¢ / wyjsé cyfrowych

+ Réwnoczesne wyswietlanie stanu wszystkich kanatéw
wejsé [ wyjsé

« Automatyczna konfiguracja w celu obstugi dostepnych
wejsé [ wyjsé

« Ustawianie wyjsc¢ za kliknieciem myszy

+  Mozliwo$¢ nazywania i zapisywania wejs¢ / wyjsé
w projekcie

Zabezpieczenie Projektu

Zabezpieczenie Projektu to gotowa funkcja narzedziowa,
ktéra umozliwia licencjonowanie wtasnosci intelektualnej
programisty na rzecz poszczegélnych kontroleréw ruchu. Po

zaszyfrowaniu program moze by¢ bezpiecznie dystrybuo-
wany i wezytywany wytacznie do sterownika z prawidtowym
kluczem, ktéry jest unikatowy - zaréwno dla numeru seryj-
nego sterownika lub kodu dystrybutora, jak tez dla projektu
Zrédtowego.

Ekran parametréw osi

+ Interfejs wstylu arkusza kalkulacyjnego do monitorowa-
nia i ustawiania parametréw osi

+ Automatyczna aktualizacja warto$ci parametréw w cza-
sie rzeczywistym

+ Obstuga wszystkich typow osi (facznie z osiami wirtual-
nymi)

+ Ulepszone wyswietlanie osi skonfigurowanych przez
uzytkownika

Intelligent drives TE %
Slot 0 - EtherCAT | _
o/l
Diagram
Master State:  Operational v

} Address: 2 1 3 4 5 6
\
‘

I
4
4

a

)]
9]
8 v
9
8]

Drives
Axis Ctrl Mode Model Pos Alias Configured
|1 EthCAT Pos ASDA-A2-E CoE Drive o 0 2

|0 EthCAT Pos R88D-KNO1H-ECT 11 i
|12 EthCAT Pos SanyoDenki RS2 EtherCAT 2 0 3

Konfiguracja / parametryzacja napedu

W trakcie uzywania osi fieldbus podtgczonych do danego
kontrolera ruchu, Motion Perfect 5 moze uzyskaé dostep i wy-
Swietli¢ stan magistrali oraz informacje dotyczace weztéw.

+ Wyswietlaj i kontroluj stan sieci

+ Widok schematu sieci fieldbus

« Podwdjne klikniecie na dowolny naped lub wezet
wejsc [ wyjsé pozwala zobaczyc stan wezta

« Wyboéripodglad parametréw sterownika (CoE)

Wspieramy Twéj biznes



Oprogramowanie
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Podstawowy edytor programistyczny

+ Réwnoczesne edytowanie programu sterownika i kopii
na dysku—nie ma potrzeby pobierania programéw do
edydji

+ Edytor w stylu Windows z opcjami "wytnij", "kopiuj”

i "wklej" —mozliwos¢ przenoszenia informacji pomiedzy
programami

« Réwnoczesne edytowanie wielu programoéw

+ Opcje "znajdz"i "zastap"

+ Przechodzenie bezposrednio do dowolnego numeru
wiersza lub etykiety programu

+ Korzystanie z podgladu i edytowanie programéw w trak-
cieich dziatania

« Zaznaczanie wierszy, aby miec tatwy dostep

+ Edytowanie w trybie offline przy uzyciu zaawansowanego
symulatora MC400

» Natychmiastowa tokenizacja linii programu

» Pomoc kontekstowa

» Sugestie autouzupetniania i menu pomocy do wiersza
polecen

+ Pomoc z wykorzystaniem stéw kluczowych i parametréw

+ Autoformatowanie, sktadnia z kodowaniem kolorami
w celu utatwienia edytowania i debugowania

CamGen

Definiuj i generuj tabele krzywek, korzystajac z interaktyw-
nego narzedzia graficznego do projektowania krzywek. Po-
wszechnie stosowane ksztatty krzywek sg juz wbudowane do
oprogramowania biblioteki CAM.

Mozna wprowadza¢ wymagane wymiary i przesuniecia, a re-
zultatw postaci ksztattu krzywki zostaje natychmiast pokaza-
nyjako wykres pozycji, predkosci i przyspieszenia. Dane mogg,
by¢ wysytanejako formuta tabeli krzywek lubjako parametry
FLEXLINK.

Mozna réwniez budowac ksztatty krzywek korzystajacz inter-
aktywnej funkgji "Piecewise Curve’. Wprowadz swoje punkty
XY i zobacz wynikowe ksztatty krzywek. Punkty mozna do-
pasowywac przez przecigganie ich na wykresie, co stanowi
prawdziwie interaktywne doSwiadczenie i oszczedza czas
w poréwnaniu ze stosowaniem metody préb i btedéw. Wyni-
kowe tabele krzywek sg gotowe do skopiowania i wklejenia do
programéw oraz wykorzystania z funkcjami CAM i CAMBOX.

Symulator MC400

Jezeli kontroler ruchu nie jest z jakiego$ powodu dostepny,
mozna zastosowac symulator MC400, ktéry zapewnia sy-
mulacje oprogramowania asortymentu wielozadaniowych
kontroleréw ruchu firmy Trio Motion Technology.

Pomoc Motion Perfect

Aplikacja Motion Perfect 5 zawiera gotowe pliki pomocy do
bibliotek programowania TrioBASIC i IEC. Korzystajac z funkgji
wyszukiwania lub przechodzac do konkretnego tematu po-
mocy przez menu kontekstowe w edytorze, programista ma
dostep do wszystkich informagji z technicznych podrecznikéw
programowania firmy Trio. W plikach pomocy mozna znalez¢
wiele przyktadéw programowania dla réznych zastosowan
zwigzanych z ruchem.

Narzedzie wizualizacji 3D

Narzedzie wizualizacji 3D, dostepne w aplikacji Motion
Perfect 5, umozliwia symulacje ruchu maszyny, korzystajac
z zewnetrznie generowanego modelu 3D, ktéry moze by¢
zsynchronizowany z programem ruchu. To narzedzie moze
symulowac realistyczne sekwencje ruchu na komputerze kla-
sy PCw czasie rzeczywistym.

Zakres3D

Oscyloskop ma nowy tryb wyswietlania 3D. Daje to mozliwos¢
konfiguragji czestotliwosci probkowania, $ledzenia grubosci
oraz barwy, przesuwania, powiekszania i obracania obrazu3D
W czasie rzeczywistym.

=
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Ruch sprzezony

Jedng z mocnych stron jezyka
ruchu TrioBASICjest zapewnie-
nie dokfadnych i powtarzalnych
funkgji do sprzegania osiz urza-
dzeniem nadrzednym. Potezny

zestaw narzedzi ozywia ogromng liczbe aplikagji, takich jak
ciecie w locie, pakowarka typu flow pack i synchronizacja
przenos$nikéw. Polecenia MOVELINK, CAMBOX i FLEXLINK
obejmujg 99% typdw ruchdw sprzezonych.

Ruch 3D

Oprécz ruchéw interpolowanych,
liniowych, okreznych i spiralnych,
kontrolery ruchu obstugujg ruchy
kuliste i obrot ptaszczyzny w 3
wymiarach. Dzieki obliczeniom
64-bitowym nastepuje znaczaca poprawa

doktadnosci i rozdzielczosci przy genero-
waniu linii krzywych.

www.multiprojekt.pl



Flex Nano

Flex Nano

64-osiowe kontrolery ruchu EtherCAT

resetadresu IP

system
potaczeniowy
EBUS

etykieta
uzytkownika

: \ montaz
diody statusu ® ! ) L naszynie DIN

programowanie
ethernetowe PLC / HMI Fieldbus,
TRIO ActiveX

port EtherCAT

wejscie na
karte SD

zasilanie 24V

Flex Nano jest kompaktowym, zintegrowanym rozwigzaniem EtherCAT, oferujacym do 64 osi ruchu.

Whbudowana pamie¢ moze zostaé rozszerzona do 32 GB przez dodanie karty micro SD. Flex Nano mozna

potgczy¢ bezposrednio z modutami rozszerzen Flexslice. Stanowig one solidne, bardzo szybkie i ela-

styczne rozwigzanie, zaréwno do sterowania ruchem, jak i do ogdlnej automatyki.

Specyfikacja:

—
do 64 osi synchronizowanych po EtherCAT Eth e rCAT»a N

czasy cykli EtherCAT 125 us

interpolagja liniowa, kotowa, helikalna i sferyczna

protokoty Modbus TCP, Profinet, EthernetlP (tryb Slave)

procesor dwurdzeniowy ARM Cortex A71 GHz i. MX7 (Flex-6-Nano) /1,2GHz ARM Cortex Ass (Flex-X-Nano)
do 48 (Flex-6 Nano) lub 192 (Flex-X Nano) programéw na jednym kontrolerze

1 GB pamieci DDR3

1 GB szybkiej szeregowej pamieci NOR Flash

zegar czasu rzeczywistego

wbudowany tacznik EtherCAT do bezposredniego dostepu do urzadzen podrzednych Flexslice
programowalny przez uzytkownika przy uzyciu Motion Perfect

wysoka wydajnosé, elastyczna topologia i prosta konfiguracja

cykl pracy magistrali komunikacyjnej zsynchronizowany z cyklem wykonywania programu
komunikacja w protokole EtherCAT z poszczegdlnymi modutami poprzez szyne EBUS
praktyczne ztgcze typu Push-In — brak przerw pomiedzy modutami

zwarta konstrukcja umozliwiajgca szybki demontaz poszczegdlnych modutéw

certyfikaty RoHS, CEi UL

Wspieramy Twéj biznes



Flex Nano

Najwazniejsze cechy:

- wielozadaniowy system operacyjny (do 22 watkéw)
«+ obszerna biblioteka funkgji ruchu

« jezykruchu TrioBasic

« programowanie zgodne z IEC611-3

« funkcje umozliwiajgce sterowanie robotem

Flex-X Nano W celu utatwienia identyfikacji kazdy modut Flexslice Gniazdo kart Micro SD pozwala na rozszerzenie Wezty podrzedne EtherCAT s3 potaczone przez Flexslice EBUS
zawiera poreczna zdejmowana etykiete, na ktérej mozna pamiecido32 GB. itacznik EtherCAT (dolne gniazdo R]45). Obstugiwanych jest do 64 osi.
pisa¢. Mozna jg po prostu wsuwac i wysuwac ze szczeliny Catkowita liczba potaczen podrzednych moze wynosi¢ do 128 weztéw,

- - na gorze kazdego modutu. tacznie z wejsciami / wyjsciami i urzadzeniami ztozonymi.
= I:
+20%
Wymiary
s2ybkosé procesora FLEX NANO SYSTEM FLEXSLICE —
1 SYSTEM FLEXSLICE I ZLtACZA

Flex-X Nano

+10%

szybko$¢ komend TCP

147 mm

Flex-X Nano

— s —

p
+25%

NAPEDY NAPEDY | 107 mm

17 mm
szybkos¢ wykonywania programu ETHERCAT SERWO | KROKOWE

www.multiprojekt.pl 7



System Flexslice

System Flexslice
Specyfikacja:

Elastyczne urzqdzenla EtherCAT « stosowanie z urzadzeniami nadrzednymi EtherCAT

firmy Trio lub innych producentéw

wysoka wydajnos¢, elastyczna topologia i prosta
konfiguracja

tatwe odpinanie + czas cyklu magistrali zsynchronizowany z czasem serwo-
napedu kontrolera ruchu

« modut ztacza magistrali z 2 portami

system Ethernet R)45 do potaczenia EtherCAT
gt poczenony K6t EtherCAT jew petni ni d
etykieta « protokot EtherCAT pozostaje w petni nienaruszony do
uzytkownika %\\ EBUS ; ; &
— poszczegblnych modutdw z uzyciem systemu EBUS
L ‘ « funkcje wejsc¢ [ wyjsé scisle zsynchronizowane z ruchem
175 ! przy uzyciu zegaréw rozproszonych EtherCAT
diody statusu 2 « automatyczne mapowanie do systemu wejsc / wyjsé
g kontrolera ruchu
6 . .
7 montaz « montaznaszynie DIN
s naszynie DIN X
« praktyczne ztgcza zaciskowe
« konstrukcja zaciskowa z szybkoztgczami dla zapewnie-
nia integralnosci mechanicznej
» mozliwos¢ etykietowania przez uzytkownika
moduty rozszerzeri

porty EtherCAT i
systemu Flexslice

zfacze Flexslice

szybkie podtaczenie zaciskéw
wtykowych

zasilanie 24V

—
EtherCAT.

8 Wspieramy Twéj biznes



System Flexslice

System EtherCAT Flexslice oferuje szybkie rozszerzenie do zastosowan zwig-
zanych z ruchem i moze by¢ uzywany z urzgdzeniami nadrzednymi firmy Trio
lub innych producentéw.

Moduty wejs¢ / wyjsc Flexslice firmy Trio stanowig solidne, szybkie i elastyczne rozwia-
zanie, zaréwno do sterowania ruchem, jak i do ogélnych zastosowan w automatyce.
Obstugiwane sg czasy cykli EtherCAT wynoszace zaledwie 250 ps, a adapter sieciowy
EtherCAT korzysta z technologii EBUS, co pozwala na przytaczenie wszystkich modutéw
do sieci EtherCAT bez pogorszenia skutecznosci dziatania.

System Flexslice oferuje wybdr cyfrowych i analogowych terminali wejs¢ / wyjsé, jak
réwniez modutéw ruchu z wyjsciami impulsowymi i kierunkowymi, przeznaczonych
do precyzyjnego pozycjonowania silnikéw krokowych i serwonapedéw poprzez odpo-
wiednia technologie napedu.

Cyfrowe moduty wejs¢ / wyjsc¢ sa urzadzeniami wysokiej predkosci. Istnieje mozliwos¢
montazu dodatkowych modutéw analogowych i modutéw osi, co pozwala na stworzenie
znakomicie dopasowanego systemu, ktory w razie potrzeby mozna potaczy¢ z urzadze-
niem nadrzednym.

Wszystkie moduty Flexslice obstugujg automatyczne adresowanie jednostki nadrzednej
w celu automatycznego wykrywania i konfigurowania modutéw przy uruchamianiu.
Adapter sieciowy EtherCAT moze obstugiwaé do 16 modutdw wejs¢ [ wyjsé, ktére maja
wymuszong blokade mechaniczna i ztgcze szyny, tworzac niezawodne ztgcze EBUS po-
przez ptyte tylng. Kompletny zesp6t mozna zamontowac na szynie DIN.

System Flexslice zaczyna sie
od adaptera sieciowego EtherCAT

Adapter sieciowy EtherCAT jest powia-
zany z siecig poprzez gorny interfejs
Ethernet. Dolne gniazdo RJ45 moze
by¢ wykorzystywane do podtaczania
dalszych urzadzeri EtherCAT w tym
samym ciggu. W sieci EtherCAT mozna
zainstalowac adapter P366 w dowolnej
pozycji w ciagu Ethernet, co sprawia,
ze nadaje sie on do dziatania w poblizu
urzadzenia nadrzednego lub w stanie
zdalnym.

Etherca
RN
w

W celu utatwienia identyfikacji
kazdy modut Flexslice zawiera
poreczna, zdejmowang etykiete,
na ktérej mozna pisaé. Wysuwa
sie ja ze szczeliny na gérze
kazdego modutu.

Solidna metalowa obudowa stanowi
mocng bariere, oddzielajaca we-
wnetrzng elektronike od szyny DIN,
co zapewnia ograniczenie hatasu

i utrudnia nagrzewanie sie¢ modutéw.

Bezposrednio programowalna macierz bramek (FPGA)
pozwala na indywidualne dostosowanie funkcjonalnosci
niekt6rych modutéw Flexslice przy uzyciu aplikacji
Motion Perfect vs. Program moze zostaé "zablokowany”,
co w efekcie zapewnia ochrong funkcjonalnosci przed
skopiowaniem.

Mechanizm wymuszonej blokady "wci$nij, aby zablokowa¢” mocno taczy ze sobag moduty
Flexslice, tworzac stacje Flexslice. Wystarczy po prostu przycisnac do siebie poszczegdlne
moduty i przesungé blokady szybkomocujace do odpowiedniego potozenia.

Kazdy adapter sieciowy EtherCAT obstuguje do 16 (8 w przypadku P375, P378
i P379) modutéw Flexslice. Dalsze stacje mozna dodawac do sieci, korzystajac
zdrugiego portu EtherCAT.

SYSTEM
FLEXSLICE ==
.
5 -
-
i
=2
NAPEDY NAPEDY
EvMERCAT SERWO
| KROKOWE
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System Flexslice

System Flexslice

Elastyczne urzadzenia EtherCAT

Modut zapewnia rozwiazanie do prostego oraz wygodnego - Modut posiada 4 wejscia cyfrowe (termoparowe) o roz-
Typ ztgcz Push-in podtaczenia przewodéw zasilajacych do czujnikéw 3-przewo- - dzielczosci 16-bit. 4 wejécia termopary sa wyprowadzane
) dowych. Urzadzenie posiada dwa jednorzedowe konektory, [ ] do jednorzedowego ztacza push-in. Drugie jednorzedowe
Max dt. przewodéw 30m . . . . L.
wyposazone we wtykowe ztacza sprezynowe, stanowigce ztacze push-in ma 4 wyjscia przekaznikowe.
Waga od145gdot60g izolowane Zrédfa potencjatéw +24V oraz oV. Podfaczenie prze- o
woddw zasilajgcych +24V oraz oV odpowiednio do gérnego oraz Zasilanie poprzez EBUS
Cykl odéwiezania EtherCAT 2125Us dolnego konektora sygnalizowane jest za pomocg diody LED. Pobér pradu przez modut A
zolacja 1KV Pobér pradu przez modut _— (EBUS5V)
Zgodnos¢ RoHS, CE i UL (@UssY) Liczba wejs¢ 4
Zasilanie 24V (+/-20%) DC Typy termopary 1K T.E
Prad na wejsciu 44 Rozdzielczoé¢ 16 bit
Liczba wyjs¢ 4
q normalnie otwarty (NO)
Wymiary Rodzaj wyjé¢ przekaznik
pétprzewodnikowy
" rezystancyjny,
Typ obcigzenia indukeyjny
§ § i pojemnosciowy
° 5 9
3 8 9 Maks. napiecie wyj. 24V
Maks. prad wyjsciowy 100 mA
Moduttaczy sterownik nadrzedny z rozproszonymi
_ wejsciami / wyjsciami po protokole EtherCAT. Do jednego
@ adaptera mozna podtaczy¢ maksymalnie 16 modutéw.
. / LL—/—'RU@ E T 24VDC, 0.8Amindla
Mecrnoo—y Zasilanie
,I 4 reenNotocy E catego systemu
S D~
[}
< Potaczenie EtherCAT RJ45
[ ! -
iy Protokét EtherCAT
H % Szybkujc’ prz:syiania 100 Mbitfs
] = anyc
Kabel sieciowy min. CATse
[o] o
e
17 mm 15 mm 107 mm

10 Wspieramy Twéj biznes



System Flexslice

System Flexslice

Elastyczne urzadzenia EtherCAT

przekaznikowe.

przez 2 pojedyncze rzedy ztacz. Modut wskazuje stany
sygnatéw wyjsc przez diody LED.

Rodzaj wyjs¢

przekaznik
pétprzewodnikowy

Typ obcigzenia

rezystancyjny,
indukcyjny
i pojemnosciowy

Maks. prad wyjscia

0,5A na kanat

Maks. prad wyjscia

4 Anasekcje
z 8 wyjsciami

Ochrona przeciwzwarciowa

1,4 A na wyjscie

2 pojedyncze rzedy ztacz. Modut wskazuje stany sygnatéw
wyj$¢ przez diody LED.

Modut posiada 4 wejscia temperaturowe pod czujniki Moduttaczy binarne sygnaty sterowania z kontrolerem . ":‘ Moduttaczy sygnaty 24 VDC z urzadzeri w maszynie do ": Modut pozwala na kontrole dwoma serwosilnikami lub sil-
rezystancyjne (RTD) o rozdzielczosci 16-bitowej. 4 wejscia ruchu do urzadzer wyjsciowych maszyny przy napieciu = rejestréw sterowania binarnego w kontrolerze ruchu. E nikami krokowymi sprzezonymi z enkoderem. Obstuguje
RTD sg wyprowadzone do jednorzedowego ztgcza push-in. 24 VDC. Wszystkie 16 wyjs¢ jest typu PNP i posiada izolacje . E E Wezystkie 16 wejs¢ jest typu PNP i posiada izolacje elek- E on enkoder inkrementalny. Modut moze by¢ skonfiguro-
Drugie jednorzedowe ztacze push-in ma 4 wyjscia elektryczna. Potaczenia wyjsc i zasilania s obstugiwane e tryczng. Potaczenia wejsc i zasilania sg obstugiwane przez wany do sterowania krok/kierunek. Dwa 20-pinowe ztgcza

MDR zapewniajg potaczenie ekranowane dla sygnatow
wysokiej predkosci. Kazde ztacze MDR umozliwia prace

Szerokos¢ impulsu krok/
kierunek

Zasilanie poprzez EBUS w petli zamkniete]
et dut Pobér pradu przez modut E— Pobér pradu przez modut s :
obor pradu przez modu max160 mA (EBUS 5V) (EBUS 5V) Pobér pradu przez modut
(EBUS 5V) (EBUS 5V) max180 mA
Liczba wyjs¢ cyfr. 16 (2 sekcje po 8) Liczba wejs¢ cyfr. 16 (2 sekcje po 8)
. . 4
Liczba wejs¢ L N L N . . 2 (programowa
» 5 5 Maks. liczb:
(lub 2 4-przewodowe) Zasilanie 24V (+/-20%) DC Zasilanie 24V (+/-20%) DC aks. liczba osi e
Typy RTD w6 PT100 2-, Z« - ' rezydstincy] ny, Prég stanu ON n2Vv R e Sus
ub 4-przewodowe obcigzenia indukeyjn
D Ppae A y)] J Prég stanu OFF 10,2V enkodera
i pojemnosciowy
Rozdzielczo$¢ 16 bit d . Maks. czestotliwosé
X X Czas wtaczenia 110 ps (10% do 90%) Radnaweiscl 35mA i 8 MHz
Liczba wyjsc 4 S ) enkodera
Czas wyfaczenia 210 s (90% do 10%) Gstotliwosc graniczna 8KH . .
normalnie otwarty (NO) o 2 B > filtru wej. (filtr RC) ! ‘ sterowanie wypetnieniem

sygnatu lub sygnat pro-
stokgtny z wypetnieniem
50/50

Enkoder, impulsowe
wejscie/wyjscie

zgodny ze
standardem RS422

L Ochrona przeciwprze- [o} ik
Maks. napiecie wyj. 24V St tak rzetworni 2x12bit 10V A
pigciowa cyfrowo-analogowy P} @5
Maks. prad wyjsciowy 100 MA

Zabezpieczenie przed el Wejécia .

zmiang biegunowosci przechwytuiace 4x 24V Isolated PNP inputs
2 x normalnie otwarty (NO)

Wyjécia WDOG przekaznik

pétprzewodnikowy

Maks. napiecie

v
na wyjéciu WDOG e
Maks. prad
A
nawyjéciu WDOG toom
Zasilanie 24V (+/-20%) DC @ 100mA

www.multiprojekt.pl
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System Flexslice

System Flexslice

Elastyczne urzadzenia EtherCAT

Modut umozliwia przytaczenie do 3 silnikéw krokowych Modut faczy sygnaty sterowania binarnego z kontrolera - '5 Modut faczy sygnaty 24 VDC z urzadzen w maszynie do Modut posiada osiem wejs¢ z programowalnym zakresem
lub enkoderéw do systemu sterowania. Obstuguje ruchu do urzadzen wyjsciowych maszyny, takich jak: prze- ] E E rejestréw sterowania binarnego w kontrolerze ruchu. napiecia, przy czym kazde jest zdigitalizowane do
enkodery inkrementalne lub absolutne SSI, BiSS, Endat kazniki, styczniki, zawory, lampy itp. przy napieciu 24 VDC. - 3 E Wszystkie 16 wejs¢jest typu NPN i posiada izolacje elek- rozdzielczosci12-bitowej. Wszystkie 8 pojedynczych
lub Tamagawa. W przypadku skonfigurowania jako wyjscie Wszystkie 16 wyjs¢ jest typu NPN i posiada izolacje elek- e tryczna. Potaczenia wejsc i zasilania sg obstugiwane przez wejs¢ asymetrycznych ma wspdlny potencjat oV i sg one
silnika krokowego / impulsowe, 0§ moze by¢ wyjsciem tryczng. Potaczenia wejsé i zasilania sg obstugiwane przez 2 pojedyncze rzedy ztacz. Modut wskazuje stany sygnatéw wyprowadzone do pojedynczego ztacza.
krok / kierunek lub wyjsciem enkodera kwadraturowego. 2 pojedyncze rzedy ztacz. Modut wskazuje stany sygnatéw wyjs¢ przez diody LED. q 5
Pojedyncze ztgcze MDR stanowi niezawodne, ekranowane wyjs¢ przez diody LED. - a a0 Zesillaie pepzEEUs
. . L L obér pradu przez modu
ztacze 26-drozne do sygnatéw wysokiej predkosci. Modut R D(EBUSpsV) max100 mA Pobér pradu przez modut "
P375 jest kompatybilny z wiekszoscig napedéw mikrokro- pradup max110 mA (EBUS 5V) max160 m.
kowych o wysokiej rozdzielczosci. @28y Liczba wejéé . )
Liczba wyiée yfrowych 16 (2 sekcje po 8) Napiecie sygnatu -10..+10V; 0..+10V
Maks. czestotliwos¢ kroku 8 MHz p y]h 16 (2 sekcje po 8) I
cyfrowyc
kontrola sygnatem kroku e Zasilanie 2V (GiAsio) BT AT 0 20mA
- L ore@ ] a3 p
Szerokos¢ kroku / impulsu i kierunku lub prostokat- Zesleite Gadiaze) Prég stanu ON 137V Rozdzielczosc 12 bit
nym A/B fazowym rezystancyjny,
g 2 Ochrona
I Typ obcigzenia indukeyjny e CI? 1EY i ieci +-25v
Maks. czestotliwos¢ o & przeciwprzepieciowa
enkodera 8MHz [ (P T Prad na wejéciu 35mA
Liczba wejsc¢ 8
Pobér pradu przez modut . il 75 s (90% do10%) Czestotliwosé graniczna K
max150 m ;
(EBUS5V) Czas wytaczenia 105 ps (10% do 90%) it Gl RG
Programowanie przez ik Maks. prad wyjcia 0,5Ana kanat
uzytkownika
o 4 Anasekde
i Maks. prad wyjscia
Port silnika krokowego / sacze MDR O-5V pragd wyjscl 28 wyjéciami
enkodera
Qnaiey 3 A nawyjscie Modut ten ma osiem wyjs¢ z programowalnym zakresem
Maks. liczba osi SR EC R przectwawarciowa napiecia, przy czym kazd t zdigitalizowana d
oprogramowanie) apiecia, przy czym kazda jest zdigitalizowana do
Ochrona " rozdzielczosci12-bitowej. Wszystkie 8 pojedynczych
Wyjscie Watchdog tak przeciwprzepieciowa & wyj$¢ asymetrycznych ma wspélny potencjat oV i sg one
wyprowadzone do pojedynczego ztacza.
Zabezpieczenie przed
E . . tak -
zmiang biegunowosci Zasilanie poprzez EBUS
Pobér pradu przez modut
200 mA
(EBUS 5V) maxzeom
Napiecie sygnatu -10..+10V; 0..+10V
Prad sygnatu max +/-6 mA
Rozdzielczos¢ 12 bit
| .
mp‘eldanqa 60
wyjsciowa
Liczba wyjsc¢ g
analogowych

Wspieramy Twéj biznes



MC6N-ECAT

Kontroler Ruchu EtherCAT

CAN bus

wejscie na karte SD

programowanie ethernetowe
PLC/HMI Fieldbus, TRIO ActiveX

RS232 / RS485 Modbus RTU, Hostlink lub programowane
przez uzytkownika

wyswietlacz statusu

uniwersalny port osi:
enkoder + krok / kierunek + absolutny

diody statusu

port EtherCAT

8 wejs¢ oraz 8 dwukierunkowych
kanatéw (1/0), WDOG

zasilanie 24V

—
EtherCAT.

[N[o[oa [l =[2]
Covooees
cocscsee
HEEEEEEE

MC6N-ECAT jest kontrolerem ruchu o wysokiej wydajnosci, ktory moze obstugiwac w czasie rzeczywistym do 64 zdalnych serwonape-
déw i napedéw krokowych poprzez magistrale EtherCAT. Wykorzystuje dwurdzeniowy procesor o czestotliwosci1 GHz, co czyni go ide-
alnym rozwigzaniem do maszyn o duzej liczbie osi lub do zastosowan w robotyce. MC6N-ECAT obstuguje do 64 osi ruchu z 64-bitowym
catkowitoliczbowym rejestrem pozycji dla ultra precyzyjnej rozdzielczosci osi. Napedy podrzedne EtherCAT oraz moduty wejsé / wyjsé
mozna taczyC i uruchamiac w trybach cyklicznej synchronizagji pozycji, predkosci lub momentu obrotowego, pod warunkiem, ze sg
one obstugiwane przez naped. Programowanie MC6N-ECAT jestidentyczne jak przy stosowaniu tradycyjnych osi analogowych -z tym,
ze mozna dodatkowo ustawia¢ napedy i alarmy proceséw przez magistrale EtherCAT. System Flexslice EtherCAT 1/O firmy Trio jest
idealnym dodatkiem w przypadku, gdy uzytkownik rozszerza swoj system. Dzieki temu, ze wszystko jest programowane z jednego
miejsca w ramach oprogramowania Motion Perfect, sterowanie maszynami nigdy nie byto tak fatwe.

Specyfikacja:

« do 64 cyfrowych osi napedu EtherCAT

« czasy cykli EtherCAT 125 ps

« interpolacja liniowa, kotowa, helikalna i sferyczna

«+ procesor dwurdzeniowy ARM Cortex A71 GHz i.MX7

« 128 MB pamieci DDR3

+ 128 MB szybkiej szeregowej pamieci NOR Flash

. zegar czasu rzeczywistego

» do1024 wejsé/wyjs¢ EtherCAT

« 8 wejsc cyfrowych (w tym 4 szybkie wejscia rejestrujgce)

8 cyfrowych wejsé/wyjsé dwukierunkowych

Wymiary

Siiunsunsunnie
157 mm

non.

T

40 mm \ 120 mm |

protokoty Modbus TCP, EthernetIP (tryb Slave)

porty RS4851 RS232

obstuguje tryby kontroli pozycji, predkosci i momentu
obrotowego

obstuguje enkodery absolutne BiSS, EnDAT i SSI
elastyczne ksztatty krzywek CAM, ruch sprzezony
wyjscie sprzetowe do sterowania kamerg / laserem
izolowany port napedu krokowego / enkodera
gniazdo kart pamieci SD

mozliwo$é rozszerzenia o dodatkowe wejscia / wyjscia
EtherCAT / CANopen

podswietlany wyswietlacz LCD

certyfikaty RoHS 2 i CE

Inteligent diives. CE
Siot « EtherCAT |
(1]
Disgram
Adbss L 2 43

E

Ais 0 i 3
- 2 8 @
Drives.
Aois CtriMode Model Pos Alias Configured
0 EIACAT Pos MADHTISOSBOL 0 0 1
1 EIACATPos AKD 100 2
3 EhCATPos SanyoDenkiRS2EtherCAT 2 0 4
2 EthCAT Pos Digitax ST 3 3 3

www.multiprojekt.pl
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PC-MCAT-2

PC-MCAT-2

64-osiowy kontroler ruchu

2xUSB3.0

2xUSB2.0

3x Ethernet
1000 Base-T,
CGiga vision

2 X porty szeregowe
(RS232, RS485)

port EtherCAT

wyjscie HDMI

wejscia cyfrowe

wyjscie audio

wyjscia cyfrowe

GeP/I7eT S t=m |

‘i
1

%
g
g
3
f
4

PC-MCAT-2 to innowacyjne rozwigzanie ,Motion + PC” w jed-
nym urzadzeniu. Procesor Intel Celeron)6412 steruje zaréwno
kontrolerem ruchu wysokiej wydajnosci, jak i kompaktowym
PC, ktéry moze uzywacaplikacji uzytkownika na systemie ope-
racyjnym Windows. PC-MCAT-2 jest stworzony do maszyn,

ktére potrzebujg opdji jakie posiada software i hardware PC,
w potaczeniu z zaawansowang synchronizacjg osi napedow
kontrolera ruchu.

Specyfikacja:
«+ rozwigzanie Motion + PC dla automatyki przemystowej
+ kompaktowy komputer nie wymagajacy wentylatora
« synchronizacja do 64 osi po EtherCAT
« EtherCAT w systemie Plug and Play
(nie wymaga konfiguracji)
» wbudowane zaawansowane biblioteki Trio Motion iX
+ mozliwos¢ programowania w Trio Basic
lubjezykach IEC 61131-3
+ wspdlna pamiec do APl i Motion iX umozliwiajaca
integracje aplikacji PC z kontrolerem ruchu
« rozszerzenia RTX 64 do Windows
« 4GB pamieci DDR4 + 64 GB SSD

+ wbudowane porty 1GBit do systemdéw wizyjnych

.
EtherCAT.

szybkosé procesora

PC-MCAT-2

+300% =)
(4] h

szybkos¢ komunikagji
miedzy Windowsem a Motion iX

PC-MCAT-2

+100% >-

szybkos¢ wykonywania programéw Motion iX

Wspieramy Twéj biznes



MC664-X

4-rdzeniowy, 128-osiowy kontroler ruchu

montaz na panelu
lub na szynie DIN

wyswietlacz i diody statusu

RS232/RS485 Modbus RTU,
Hostlink lub programowane
przez uzytkownika

S6.00060

programowanie ethernetowe
PLC/HMI Fieldbus,
TRIO ActiveX, UDP

port EtherCAT

uniwersalny port osi:
enkoder + krok / kierunek
+absolutny

wejscie na karte SD

1/0, CAN, zasilanie,
analog, WDOG

miejsce na pierwszy
modut rozszerzen

MC664-X to najbardziej wydajny i najbardziej elastyczny kontroler ruchu firmy Trio, oparty na czterordzeniowym procesorze Cortex A9
1 GHz ARM. Ma mozliwo$¢ synchronizacji 128 osi programowych. Ultra precyzyjng rozdzielczos¢ osi zapewniajg 64-bitowe obliczenia
zmiennoprzecinkowe. Dodatkowo, dzieki modutom, MCé664-X obstuguje do 24 osi analogowych z zamknietg petlg sprzezenia zwrot-

nego lub 25 osi krok/kierunek lub 25 enkoderéw (absolutnych i inkrementalnych).

Specyfikacja:

do 128 osi synchronizowanych po EtherCAT

protokoty EthernetIP. Modbus TCP (tryb Slave)

modut Anybus-CC do réznych protokotéw komunikacyjnych,
miedzy innymi Profinet / Profibus

mozliwo$¢ rozszerzenia o dedykowane moduty

precyzyjne 64-bitowe obliczenia ruchu, dzieki czterordzenio-
wemu procesorowi Cortex A9 o czestotliwosci1 GHz (P862)
dedykowany rdzen komunikacji

wbudowany port EtherCAT

interpolacja liniowa, kotowa, helikalna i sferyczna

« elastyczne ksztatty krzywek CAM, ruch sprzezony

« obstuga enkoderéw absolutnych EnDAT i SSI

+ wyjscia sprzetowe do sterowania kamerg / laserem

+ opgja programowania zgodnego z normg |EC 61131-3

« programowanie wielozadaniowym jezykiem
ProMulti-tasking BASIC

« obstuga plikéw tekstowych

« gniazdo karty pamieci SD

« podswietlany wyswietlacz LCD

« certyfikaty RoHS, ULi CE

Wymiary

KoMUuNI-

56 mm 154 mm !

184 mm

www.multiprojekt.pl



MC664-X - moduly rozszerzen

Moduty rozszerzen MC664-X

Konfiguruj swoja aplikacje przez dotgczenie do 7 modutéw rozszerzen
w formacie potowy wysokosci lub 3 moduty rozszerzen petnej wysokosci.

Sieé EtherCAT Sercos I Panasonic (RTEX) SLM
Predkos¢ sieci 100 Mbps 4,8lub16 Mbps 100 Mbps SLM Standard Modut CompactCom dodaje obstuge
Topologia faricuch pierscien pierscien gwiazda ey lfrzqdzemaAnybL}sI CormppeteiCem
wyszczegblnionych ponizej i kupowanych
Max. liczba osi na interfejs 64 16 32 6 osobno.
Max. liczba interfejséw na MC664-X 7 7 7 7 o ) o Bl
. . Modut zaslepiajgcy, ktéry gwarantuje, ze DeviceNet
Max. liczba osi na MC664-X 64 64 64 42 system jest potgczony w catos¢ mechanicz- CANopen
Kabel STP Cat5-e lub lepszy Swiattowod STP Cat5-e lub lepszy RS485 Wi el iy el Nis e CC-Link
pofaczenia magistrali komunikacyjnej, ale EtherNet IP
Szynado MC664-X 32 Bit 32 Bit 32 Bit 32 Bit P878 jest konieczny do ZrSBe
A - uziemienia
Repr A kI wejscia 8 x 24V wejscia 8 x 24V wejscia 8 x 24V wejscia 6 x 24V ML ISUES
na podstawie czasu ) ) ) ) Modbus-RTU
. .. ) RS232
Optycznie izolowane wejscia rejestracyjne tak tak tak tak RS485
M ie dowolnych weiéé / wyiéé Profinet 1/0
apowanie dowo nyc' szjsclwy]sc ok lk el el o N
do dowolnej osi uetoot|
Zdalna rejestracja tak tak nie nie

Wspieramy Twéj biznes



Do uzytku z silnikami krokowymi, serwonapedami analogowymi i silnikami piezoelektrycznymi, z dostepna obstuga dla absolutnych enkoderéw SSI /
Endat/ Tamagawa. Dostepne sg standardowe moduty interfejséw FlexAxis w wersjach 4-osiowych i 8-osiowych.

0so Osie podstawowe + AS Osie podstawowe + AS
051 Osie podstawowe + AS Osie podstawowe +AS
032 Osie rozszerzone + AS Osie podstawowe +AS
053 Osie rozszerzone + AS Osie podstawowe +AS
034 - Osie rozszerzone +AS
035 - Osie rozszerzone + AS
036 = Osie rozszerzone +AS
037 - Osie rozszerzone +AS
Max. liczba interfejséw na MC664 3 3
Max. liczba osi na MC664 12 24

Ztacza: Enkoder

15pin HD D-type

15pin HD D-type

Okablowanie dyskretne

wyjmowany blok zaciskéw

wyjmowany blok zaciskéw

Szyna do MCé664

32 Bit

32 Bit

Wejscia rejestrujgce
(nie dotyczy osi absolutnych)

elastyczna rejestracja
na wszystkich osiach

elastyczna rejestracja
na wszystkich osiach

Rejestracja na podstawie pozycji

wejscia 4 x 24V

wejscia 4 x 24V

Dwukierunkowe wejscie rejestrujace

N - 4x24V 4x24V
na podstawie pozycji
Optycznie izolowane wejscia rejestrujace tak tak
Mapowanie dowolnego wejscia
. . . tak tak
rejestrujgcego do dowolnej osi
Niezalezna konfiguracja osi tak tak
Liczba wyj$¢ 16-bitowych DAC 4 8

Osie podstawowe — mozliwos¢ sterowania napedem w trybie krok / kierunek, podtgczenia enkodera inkrementalnego lub emulowanego wyjscia enkodera.

MC664-X - moduly rozszerzen

Osie rozszerzone — dodatkowo mozliwo$¢ podtaczenia enkoderéw absolutnych SSI, Tamagawa, BiSS lub EnDat.
AS —mozliwos¢ sterowania silnikiem w zamknietej petli sprzezenia zwrotnego poprzez wyjscie analogowe +/-10V.

T
a
.“3‘;
T

Kabel rozdzielczy (breakout)

do rozdzielania ztgczy typu D o wysokiej
gestosci do standardowych ztaczy
9-pinowych typu D.
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Kontrolery ruchu - sterowanie konwencjonalne

Kontrolery konwencjonalne

wejscia / wyjscia cyfrowe, w tym wejscia rejestrujgce, wejscia analogowe, przekaznik WDOG

montaz na panelu
lub na szynie DIN

wyswietlacz
idiody statusu

RS232 /RS485 Modbus RTU,
Hostlink lub programowane
przez uzytkownika

programowanie ethernetowe, Modbus TCP/IP, wejscie micro SD do 8 uniwersalnych potaczen osi (typ MDR)
Ethernet IP, TRIO ActiveX

Specyfikacja:

mozliwo$¢ kontroli do 16 dyskretnych osi w trybie krok / kierunek
lub 8 osi w analogowej petli sprzezenia zwrotnego
interpolacja liniowa, kotowa, helikalna i sferyczna
elastyczne ksztatty krzywek CAM, ruch sprzezony

obstuga enkoderéw inkrementalnych ExDAT, BiSS i SSI
wbudowane interfejsy EthernetlP / Modbus TCP / Ethernet
wybieralna aktualizacja cyklu serwonapedu 125-2000 ps
programowanie zgodne z normg IEC-61131-3

oraz autorskim jezykiem TrioBASIC

obstuga plikow tekstowych

gniazdo pamieci MicroSD

rozszerzenie o wejscia / wyjscia CANOpen

podswietlany wyswietlacz LCD

certyfikaty RoHS, ULi CE
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Kontrolery ruchu - sterowanie konwencjonalne

Max liczba osi 3* 5% 16*
Max liczba osi wirtualnych 16 16 32
Pamigé uzytkownika 4MB 8MB 16 MB
Procesor ARM Cortex-M7 ARMM ARM Cortex A9
Maksymalna liczba zmiennych VR 4096 16536 4096
Wejscia analogowe 2 2 2
Wyjscia analogowe 2 4 8 ° +/— 10V
We / wy cyfrowe dwukierunkowe 4 8 o -en kOde r
Wejscia cyfrowe 8 8 32 . krOk/ kierunek
Wyjscia cyfrowe o o 16
Wejscia rejestrujgce 6 8 8
Max liczba programéw 64 64 96
Max liczba watkéw 6 10 22
Wymiary - MC403-X Wymiary - MC405 Wymiary - MC508
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MC 4039
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132 mm

122 mm
122 mm

o

]

'35 mm ! ‘ }7
186 mm 35mm
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Moduty wejsé / wyjsé CAN

Moduty wejsé / wyjsé CAN

Asortyment cyfrowych i analogowych modutéw rozszerzen
wejs¢ [ wyjs¢ Trio Motion Technology zapewnia proste i nisko-
budzetowe rozszerzenia wejs¢ / wyjs¢ dla kontroleréw ruchu
Trio. Oprécz 24V modutdéw wejsé, wyjsc i dwukierunkowych,
w ofercie s3 tez dostepne moduty przekaznikowe oraz wejs¢ /
wyj$¢ analogowych.

Do komunikacji i sterowania miedzy kontrolerem konwencjonalnym
a modutami wejsé / wyjsc stosuje sie protokét CAN. Jest to sprawdzone
oraz znane w branzy tacze danych - niezawodne, elastyczne i odporne
na zaktécenia. Wszystkie moduty wejsé / wyjsé CAN sg kompatybilne
zkazdym kontrolerem ruchu Trio, ktéry jest wyposazony w interfejs CAN.

Oprécz mozliwosci przytaczenia do dowolnego kontrolera ruchu przy
uzyciu wtasnego szybkiego protokotu magistrali CAN firmy Trio, kazdy
modut CAN moze uruchomi¢ protokét DS401 CANopen, dzieki czemu
moduty te mogg by¢ uzywane z innymi urzadzeniami nadrzednymi CA-
Nopen. Wyboru protokotu dokonuje si¢ przetacznikami DIP z przodu
modutu.

Przy uzyciu protokotu TrioCANbus, kontroler ruchu moze obstugiwac
do 16 modutéw wejsé cyfrowych i16 modutéw wyjsc cyfrowych, oraz do
4 modutéw analogowych. Modut CAN 16 wejs¢ [ wyjs¢ jest liczony jako
jeden modut wejscia i jeden wyjscia.

-~

{
{
{
{
1

1

1
"

Wymiary

H
130 mm

Moduty 16 wyjs¢ cyfrowych CAN moga obstugiwaé
do 256 rozproszonych kanatéw wyjsé na poziomie 24 VDC.

Moduty wejs¢ / wyjs¢ analogowych CAN moga obstugiwac
do 32 analogowych kanatéw wejs¢ 16 kanatow wyjsc.

Wyijscia 16 x 24V wyjscia PNP

Konfiguracja 2 x 8 wyjsé

1A na sekdje z 8 wyjsciami

Obciazalnodé wyisé
cigzalnosc wyjsc 250 mA na kanat

Predkos¢ sieci 500 KBit /s

TrioCAN 1/O

Protok
etekety CANopen DS401

Zgodnosé RoHS, CE i UL

Moduty 16 wejs¢ cyfrowych CAN mogg obstugiwacé
do 256 rozproszonych kanatéw wejsé na poziomie 24 VDC.

Wejscia 16 X 24 V wejécia PNP
Konfiguracja 2 x 8 wejsé
Predkosé sieci 500 KBit /s
TrioCAN /O
Beclel CANopen DS401
Zgodnos¢ RoHS, CEi UL

Moduty 16 wejs¢ / wyjs¢ cyfrowych CAN moga obstugiwac do 256
rozproszonych kanatéw wejs¢ / wyjs¢ na poziomie 24 VDC.

16 X 24 V wejscia PNP

Weitci
€Jcla zizolacjg 2500 V
Wyijscia 16 x 24 V wyjscia PNP
riEmEsh 2 x 8 dwukierunkowe kanaty

we / wy

1A na sekcje z 8 wyjsciami

Obcigzalnosé wyjsé
% wy] 250 mA na kanat

8 x+/-10V wejs¢

ke zizolacjg przez CANbus
VR 4x+10Vwyjscia
zizolacjg przez CANbus
Predkos¢ sieci 500 KBit /s
TrioCAN |/O
Rctcioty CANopen D/S4ow
Zgodnosé RoHS, CE i UL

Moduty 8 wyjs¢ przekaznikowych moga obstugiwaé
128 rozproszonych kanatéw przekaznikowych o niskiej mocy
na kazdy kontroler ruchu.

8 wyjs¢ przekaznikowych

Predkosé sieci 500 KBit /s

TrioCAN /O

Protoko
ty CANopen DS401

Zgodnosé RoHS, CEi UL

e 30VDC /49 VAC
. 4 xstyki NO + NC
Konfeacia i 4 styki tylko NO
Predkosé sieci 500 KBit /s
TrioCAN I/O
BIeickol CANopen DS401
Zgodnosé RoHS, CEiUL

Modut komunikujacy sie w protokole CANopen z16 wejsciami
116 wyjsciami. Moduty te pozwalajg na rozbudowanie systemu.
do 256 rozproszonych wej$¢ i 256 rozproszonych wyjsé,

o0 poziomach napig¢ od 0 do 24 VDC.

. 16 wejsé 24 V
Wejscia .
zizolacjg 1500 V
3 16 wyjs¢ PNP 24 V
Scia
Wy zizolacjg 1500 V
Konfiguracja 2x8we+2X8wy

Obcigzalno$é wyjsé

1A na sekdje z 8 wyjsciami
250 mA na kanat

Predkos¢ sieci

500 KBit /s lub1 MBit/s

TrioCAN /O
Protok
ctehety CANopen DS401
Zgodnosé RoHS, CE i UL
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Serwowzmacniacze DX3

Serwowzmacniacze DX3

—h
EtherCAT.™ CANopen  #iModbus

Ekonomiczne rozwigzanie

Specyfikacja:

Safety
STOSIL3 Ple

‘TRIO « w petni zintegrowane z oprogramowaniem Motion Perfect
¥ « moc obstugiwanych serwosilnikéw:
0d 0,05 kW do 7,5 kW

« sterowanie EtherCAT lub konwencjonalne

wyswietlacz statusu
i przyciski do parametryzagji

DX3-II5AEA-FSO2
(krok / kierunek, analog, wewnetrzny

diody statusu

port do programowania —¢ N o s pozycjoner, Modbus RS5485, CANOpen)

« Safety: STO SIL3, PLe (wersja EtherCAT)

porty komunikacyjne:
EtherCAT lub Modbus/CANOpen

« Scisty montaz (szczelina1 mm)

« kompaktowy rozmiar
dioda statusu

- przecigzalnos¢ do 350%
obwodu gtéwnego

« mozliwo$¢é wspétdzielenia szyny DC

ztacze sygnatowe I/O . 5 5
pomiedzy wzmacniaczami

- autotuning czasu rzeczywistego i funkcje

wewnetrznej ochrony wzmacniacza
zasilanie obwodu gtéwnego
i ztacza wspdlnej szyny DC

« firmware z mozliwoscig uaktualnienia
« elektroniczna tabliczka znamionowa

< programowanie przy pomocy portu miniUSB

« parametryzacja przy pomocy wbudowanej klawiatury

moc

enkoder serwosilnika

zasilanie obwodu sterowania
i ztacza rezystora zewnetrznego

. . napiecie spos6b oznaczenie
model liczba osi X L § Safety
znamionowa zasilania kontroli producenta
Wzmacniacze DX3 wystepuja w As-0,05 kW A-200VAC E - EtherCAT A FSo2-STOSIL3 PLe
wersjach o mocach od 50 W do 01-0,1kW D-400VAC M - konwencjonalne
7,5 kW. W potaczeniu z silnikami Trio 02-0,2 kW (krok / kierunek,
serii MX oferujg wysoka dynamike 04-0,4 kW analog, wewnetrzny
i precyzje dziatania, a elektroniczna 08-0,75 kW pozycjoner,
tabliczka znamionowa upraszcza 10-1,0 kW Modbus RS485,
zasilanie serwosilnika konfigurace. 15-1,5 KW CANOpen)
20-2,0 kW
S 30-3,0 kW
uziemienie 50-5,0 kW
75-75kW
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Serwowzmacniacze DX3 - specyfikacja i sterowanie

-1-fazowy, od 200 VAC do 240 VAC: od -15% do +10%, 50/60Hz
- 3-fazowy, od 200 VAC do 240 VAC: od -15% do +10%, 50/60Hz (moc znamionowa > 0,75 kW)

|IEC 61158 Type12, IEC 61800-7 CiA402 Drive Profile

100BASE-TX (IEEE802.3)

3-fazowy, od 380 VAC do 440 VAC: od -15% do +10%, 50/60Hz o
X2-IN (R]45): ztacze wejsciowe EtherCAT

X3-OUT (R]45): ztacze wyjsciowe EtherCAT

1-fazowy, od 200 VAC do 240 VAC: od -15% do +10%, 50/60Hz

3-fazowy, od 200 VAC do 440 VAC: od -15% do +10%, 50/60Hz Category 5 twisted pair (4 pairs of shielded twisted pairs).

SVPWM SMo: wyjscie Mailbox, SM1: wejécie Mailbox

SM2: wyjécie danych procesowych, SM3: wejécie danych procesowych

-17-bit. enkoder absolutny wieloobrotowy (T)
-20-bit. enkoder absolutny jednoobrotowy (F)
- 23-bit. enkoder absolutny wieloobrotowy (L)

FMMU o: Mapowany w obszarze wyjscia danych procesowych (RxPDO).
FMMU 1: Mapowany w obszarze wysytania danych procesowych (TxPDO)
FMMU 2: Mapowany w statusie Mailbox.

- przechowywania: od -20 do +85°C
- pracy dla pojedynczego urzadzenia: od -5 do +55°C
- pracy dla kilku urzadzen dziatajacych blisko siebie: od -5 do +40°C

APRD, FPRD, BRD, LRD, APWR, FPWR, BWR, LWR, ARMW, FRMW

dynamiczne mapowanie PDO

pracy / przechowywania: od 5 do 95% (bez kondensagji)

sytuacje awaryjne, zadania SDO, odpowiedzi, informacje SDO

IP20 (TxPDO/RxPDO i zdalne TxPDO/ RxPDO nie sa obstugiwane)

mniej Niz1000 M wsparcie dla aktualizacji firmware FOE

4,9 m/s? tryb Free-Run i tryb DC (moga by¢ zamienione); stosowane cykle DC: od 125 ps do 8 ms
19,6 m/s? 2048 bajtow (tylko do odczytu)
TN System Cyclic Synchronous Position Mode; Cyclic Synchronous Velocity Mode;
Cyclic Synchronous Torque Mode; Touch Probe Function; Torque Limit Function
na ptycie
pobieranie nowego firmware przez FoE
1:5000

+0,01% predkosci maksymalnej (przy zmianach obcigzenia od 0 do 100%)
0% predkosci max (przy zmianach napiecia znamionowego +10%)
+0,01% predkosci maksymalnej (przy zmianach temperatury 25°C + 25°C)

+10VDC przy momencie znamionowym; max. napiecie zasilania: 12V

od 0 do 10 sekund (zdefiniowana osobno dla przyspieszenia i zwalniania)

10 MQ or wigcej

liczba punktéw wejsciowych: 7w AEA / DEA, 10 w AMA / DMA (w tym 2 typu touch probe”)

10 ps

liczba punktéw wyjsciowych: 3w AEA / DEA, 4 w AMA / DMA

(w tym 1 na stafe przypisane do funkcji ALARM) mozliwos¢ zdefiniowania do 4 momentéw

- USB (zgodnos¢ z norma USB 2.0 (12 Mbps), OTG) +10VDC przy momencie znamionowym; max. napiecie zasilania: +12V

- EtherCAT (CoE) (tylko w AEG / DEG)

10 MQ or wiecej

Motion Perfect 104s

s5-cyfrowy mozliwos¢ zdefiniowania do 7 predkosci

4 przyciski krok / kierunek, CCW + CW, A/B Quardature

CHARGE, POWER sV

- produkty o mocy znamionowej od 50 W do 400 W nie posiadajg wbudowanych rezystoréw hamujacych

500 kHz (réznicowe), 200 kHz (pojedyncze)
- produkty o mocy znamionowej od 750 W do 7,5 kKW posiadajg wbudowane rezystory hamujace

Homing mode, Profile position mode, Profile velocity mode, Profile torque mode,

nadpradowe, nadnapieciowe, za niskie napiecie, przeciwprzecigzeniowe, Interpolated position mode

problem z rezystorem hamujacym, przekroczenie predkosci itp.

A/B/Z Quadrature

historia alarméw, JOG, detekcja bezwtadnosci, autotuning itp.

5V
STO wedtug IEC 61800-5-2, Kat. 4, PLe wedtug 1SO 13849-1

SIL3 wedtug IEC 61508 i IEC 62061

500 kHz (réznicowe)

N
N
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Serwowzmacniacze DX3 - wymiary

'
DX3-1A5AEA-FSo2 D3100 O s
50 0,9 33 02 - {j E:h 3
DX3-1ASAMA D3120 o~
DX3-101AEA-FS02 D3101 o
100 11 4,0 03 =
DX3-101AMA D3121 =
172 X 40 X180 €
DX3-102AEA-FSo2 D3102 £
200 15 5,8 0,6 = = =
DX3-102AMA D3122 =
7| Il t==3 @
DX3-104AEA-FSo2 D3103
400 2,9 15 12 -
DX3-104AMA D3123
DX3-108AEA-FS02 D3104
750 51 19,5 1.9 1,6
DX3-108AMA D3124
172X 55x180
DX3-110AEA-FSo02 D3105
1000 6,9 21,0 2,6 2,0
DX3-110AMA D3125 §
DX3-115AEA-FS02* D3106 | A 4
1500 9.5 31,6 4,0 3,0 172X 70 X180 >‘
DX3-115AMA* D3126
*Przy zasilaniu z jednofazowego zZrédta zasilania wzmacniacz DX3-115A (moc znamionowa 1,5 kW) posiada moc znamionowa 1,2 kW.
)
a
------ -
DX3-110DEA-FSo2 D310
1000 3,6 10,9 1,8 e <l
DX3-110DMA D3130
172X 60 X180
DX3-115DEA-FSo2 D31m
1500 50 163 2,8
DX3-115DMA D3131 E
DX3-120DEA-FS02 D312 2 ‘g
2000 71 24,7 3,5
DX3-120DMA D3132 £
172X 85x180 =
DX3-130DEA-FSoz D313 S
3000 12,0 37,8 5,0
DX3-130DMA D3133
DX3-150DEA-FSo2 D314
5000 17,0 53,0 82
DX3-150DMA D3134
260X 90 X 230
DX3-175DEA-FSo2 D3115
7500 27,3 70,7 12,0
DX3-175DMA D3135 @@
‘ 90 mm
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Serwowzmacniacze DX4

Serwowzmachniacze DX4

Wydajne i niezawodne rozwigzanie

zasilanie obwodu gtéwnego
i ztacza wspdlnej szyny DC

wyswietlacz
i diody statusu

dioda statusu
obwodu gtéwnego

porty EtherCAT

Safety
STOSIL3 PLe

zfacze sygnatowe I/O
(m.in. wejscia do obstugi
drugiego zewnetrznego
enkodera)

zasilanie serwosilnika

enkoder serwosilnika

uziemienie

DX4-102A

.
EtherCAT.

zasilanie obwodu sterowania
i ztacza dla rezystora zewnetrznego

Specyfikacja:

« w petni zintegrowane z oprogramowaniem Motion Perfect
« moc obstugiwanych serwosilnikéw: od 0,05 kW do 1,5 kW e
« sterowanie EtherCAT

« Safety: STOSIL3, PLe

« Scisty montaz (szczelina 1 mm); kompaktowy rozmiar

+ obstuga enkodera zewnetrznego

« 7 wejs¢ cyfrowym (w tym 2 szybkie typu Touch Probe)

« 4 wyjscia cyfrowe

« mozliwos¢ wspdtdzielenia szyny DC pomiedzy wzmacniaczami

przecigzalnos¢ do 350%

« firmware z mozliwoscia uaktualnienia

- elektroniczna tabliczka znamionowa

« autotuning czasu rzeczywistego i funkcje wewnetrznej

ochrony wzmacniacza

50 0,9 33 0,2 0,2

DX4-1A5A
DX4-101A 100 11 4,0 03 03
172 X38 X180
DX4-102A 200 15 58 0,6 0,5
DX4-104A 400 2,9 5 12 0,9
DX4-108A 750 51 19,5 1,9 16
DX4-110A 1000 6,9 21,0 2,6 2,0 172 X 65 X180
DX4-115A% 1500 82 24,6 4 3,0

*Przy zasilaniu z jednofazowego zr6dta zasilania wzmacniacz DX4-115A (moc znamionowa 1,5 kW) posiada moc znamionowa 1,2 kW.

24
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Serwowzmacniacze DX4 - specyfikacja, sterowanie, wymiary

1-fazowy lub 3-fazowy, od 200 VAC do 240 VAC: od -15% do +10%, 50/60Hz
od 270 VDC do 324 VDC: od -15% do +10%
Moc DX4-115% jest obnizona do 1,2 kW, gdy jest uzywany z zasilaniem jednofazowym

|EC 61158 Type12, |EC 61800-7 CiA402 Drive Profile

100BASE-TX (IEEE802.3)

X4-IN (R]45): ztacze wejsciowe EtherCAT

1-fazowy lub 3-fazowy, od 200 VAC do 240 VAC: od -15% do +10%, 50/60Hz T
X5-OUT (R]45): ztacze wyjsciowe EtherCAT

od 270 VDC do 324 VDC: od -15% do +10%

SUPWM Category 5, Shielded/Foiled Twisted Pairs (CATse SF/UTP)

SMo: wyjécie Mailbox, SM1: wejscie Mailbox

-17-bit. enkoder absolutny wieloobrotowy (T)
SM2: wyjscie danych procesowych, SM3: wejscie danych procesowych

- 20-bit. enkoder absolutny jednoobrotowy (F)
-23-bit. enkoder absolutny wieloobrotowy (L)

FMMU o: Mapowany w obszarze wyjécia danych procesowych (RxPDO).
FMMU 1: Mapowany w obszarze wejscia danych procesowych (TxPDO).
FMMU 2: Mapowany w statusie Mailbox.

pracy: od -5 do +55°C; przechowywania: od -20 do +85°C

pracy / przechowywania: od 5 do 95% (bez kondensagji)

APRD, FPRD, BRD, LRD, APWR, FPWR, BWR, LWR, ARMW, FRMW

1P20 (komendy APRW, FPRW, BRW, i LRW nie sg wspierane)

mniej niz1000 m przypisania moga by¢ zmieniane za pomoca mapowania PDO

4,9 m/s? komunikaty alarmowe, zadania SDO, odpowiedzi SDO
19,6 m/s? tryb Free-Run i tryb DC (moga by¢ zamienione); stosowane cykle DC: 125 ps do 8 ms
TN System 256 bajtéw (tylko do odczytu)
na ptycie Cyclic Synchronous Position Mode; Cyclic Synchronous Velocity Mode;
115000 Cyclic Synchronous Torque Mode; Touch Probe Function; Torque Limit Function

+0,01% predkosci maksymalnej (przy zmianach obcigzenia od 0 do 100%)
0% predkosci max (przy zmianach napiecia znamionowego +10%)
+0,01% predkosci maksymalnej (przy zmianach temperatury 25°C +25°C) Wymlary

obstuguje sygnat czujnika typu réznicowego A, BiZ TTL
maksymalna czestotliwos¢ liniowa: 500kHz.

- dopuszczalny zakres napiecia: 24 VDC + 20%
- liczba punktéw wejsciowych: 7 (2 dla szybkich optoizolowanych wejs¢ - Touch Probe) B - g
- sygnaty Touch Probe: TP1 (Touch Probe 1), TP2 (Touch Probe 2) 4»”«1 mm : " :
- wszystkie pozostate wejscia sg ogdlnego przeznaczenia, ale mozna im przypisa¢ konkretne funkcje
w trakcie uruchamiania; wejscia te moga by¢ réwniez odwrécone i dziatac jako active-low

40mm |

- dopuszczalny zakres napiecia: od 5 VDC do 30 VDC
- liczba punktéw wyjsciowych: 4
- wszystkie pozostate wejscia sg ogdlnego przeznaczenia, ale mozna im przypisac konkretne funkdje
w trakcie uruchamiania; wejscia te moga by¢ réwniez odwrécone i dziatac jako active-low

F
O

7-segmentowy LED

172 mm

CHARGE, POWER, RUN, SYS, ERR, L/AIN, L/AOUT

El==/)

modele DX4-1A5*, DX4-101*, DX4-102* | DX4-104* musza mie¢ podtgczony zewnetrzy
rezystor hamujacy; w pozostatych modelach jest on wbudowany

nadpradowe, nadnapieciowe, za niskie napiecie, przeciwprzecigzeniowe,
problem z rezystorem hamujacym, przekroczenie predkosci itp. g’@:

historia alarméw, JOG, detekcja bezwtadnosci, autotuning itp. }.—.).—.( L
38mm 65mm \ 75mm \ 180mm

STO wedtug |IEC 61800-5-2, Kat. 4, PLe wedtug ISO 138491
SIL3 wedtug IEC 61508 i IEC 62061

v
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Serwosilniki MXL

Serwosilniki MXL

Niska inercja, wysoka predkos¢

Specyfikacja:

+ mocznamionowa: od 0,05 kW do 5 kW

+ moment znamionowy: od 0,16 Nm do 16,9 Nm
+ predkos¢ maksymalna: do 7000 obr. / min.

+ przecigzalnosé: do 350%

« enkodery absolutne 17-i 23-bitowe

« stopieri ochrony: IP65

« opgja: luzownik

model m_°c na[.)le;cw.e kotnierz prqz?tkosc DI oznaczenie rodzaj watu dodatkowe opcje typ konektora
znamionowa zasilania nominalna zwrotne producenta
As-0,05 kW A-200VAC 04-40mm 30-3000 T-17-bit A B 2-wat gtadki 2 - uszczelnienie olejowe 2-wodoszczelny
01-0,1kW D- 400 VAC 06-60 mm obr. /min. enkoder zwpustem, watu, bez hamulca na przewodzie
02-0,2 kW 08-80mm absolutny klinemigwintem | 4-uszczelnienie olejowe 4-zt3cze na
04-0,4 kW 10-100 mm wieloobrotowy wewnetrznym watu, zhamulcem silniku
08-0,75 kW 13-130 mm L -23-bit (24VDC) 8-wodoszczelny
10-1,0 kW enkoder na przewodzie
15-1,5 kW absolutny (wersja
20-2,0kW wieloobrotowy zhamulcem)
30-3,0kW
40-4,0 kW
50-5,0 kW
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Serwosilniki MXL - specyfikacja

40 40 60 60 80 80 100 100 100 130 130

L e
_ 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000
_ 6000 ‘ 7000 6000 ‘ 7000 6000 ‘ 7000 6000 ‘ 7000 6000 ‘ 7000 6000 7000 5000 5000 5000 5000 5000 5000
_ 0,159 0,318 0,637 127 2,39 318 4,78" 4,78 6,37 9.8 12,8 159
_ 0,557 0,954 ‘ m 1,91 ‘ 2,23 3,81 ‘ 4,46 717 ‘ 837 9,54 14,3" 14,3 19,1 29,4 38,4 47,7
_ 33 3,5 ‘ 4,0 4.7 ‘ 5.8 9,2 ‘ ns 16,1 ‘ 19,5 21,0 31,6 16,3 205 33,0 40,0 50,0
_ 0,0230(0,0268) 0,0428 (0,0465) 0,147 (0,179) 0,244 (0,276) 0,910 (1,07) 1,14 (130) 233(310) | 2,33(310) | 2953B72) | 772(90) | 102(116) | 140(54)
_ 78 78 245 245 392 392 686 686 686 980 980 980
_ 54 54 74 74 147 147 196 196 196 392 392 392
_ 24VDC 24VDC 24VDC 24VDC 24VDC 24VDC 24VDC 24VDC 24VDC 24VDC 24VDC 24VDC
_ 20,32 20,32 215 =15 232 23,2 >8 >8 >8 >20 >20 >20
_ 0,4(0,6) 0,5(07) 0,9 (1,3) 130.7) 2,6(3,2) 3,13.8) 5.1(6.4) 5.1(6.4) 61(7.5) 10,0 (12,0) 12,0 (14,0) 15,5 (17.5)
_ gtadki zwpustem, klinem i gwintem wewnetrznym; uszczelnienie olejowe
_ klasa izolagji F; catkowicie zamkniety, chtodzony wewnetrznie; stopier ochrony P65

Wartosci podane w nawiasach dotycza serwosilnikéw z hamulcem.
*serwosilniki MXL1500 W przy zasilaniu 1 x 230 VAC osiggajg moc 1200 W (moment znamionowy 3,82 Nm)

MXL-A5 MXL-01A MXL-02A MXL-15 MXL-20 MXL-30
8000 8000 6000 6000 6000
~ 7000 = 7000 = 7000 = z =
£ £ £ 5000 £ 5000 £ 5000
£ 6000 £ 6000 £ 6000 E E E
S mm S o S o ~ 4000 ~ 4000 ~ 4000
= 5 5 5 5 5
8 4000 S 4000 S 4000 S 3000 S 3000 S 3000
g 3000 2 3000 2 3000 2 2000 2 2000 2 2000
g k) < 2 2
2 2000 S 2000 T 2000 S 1000 B 1000 $ 1000
£ 1000 & 1000 a 1000 [ a a
0 1 0 0 0 0 0
0 01 02 03 04 05 06 0 02 04 06 08 1 12 0 04 08 12 16 2 24 02246B8VRBREIE 03 6 9121518 21 0 5 107152012530 35
Moment (N * m) Moment (N * m) Moment (N * m) Moment (N * m) Moment (N * m) Moment (N * m)
MXL-04A MXL-08A MXL-10A MXL-40 MXL-50
8000 8000 8000 6000 6000
2 7000 R = 7000 S 5000 S 5000
€ 6000 £ 6000 £ 6000 S S
< < E ~ 4000 < 4000
> 5000 = 5000 © 5000 5 5
8 ] = 5 8
S 4000 S 4000 S 4000 S 3000 o 3000
ié 3000 é 3000 ¥ 3000 ;3’ 2000 g 2000
i 2000 = 2000 é 2000 S 1000 2 1000
& 1000 & 1000 £ 1000 & . a ®
0 0 0
0 08 16 24 34 4 48 0123456789 0 2 4 6 8 10 0 5 1015 20 25 30 35 40 0 10 20 30 40 50
Moment (N * m) Moment (N * m) Moment (N * m) Moment (N * m) Moment (N * m)
e praca ciggta praca przecigzeniowa (enk. 17-bit abs.) e praca przecigzeniowa (enk. 23-bit abs.) e praca ciggta e praca przecigzeniowa
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Serwosilniki MXL - wymiary

AsAL 50 87,5 (121) 62,5(96) 19,8 (32,8) 48,3(81,8) 33 33 25 2,5 5 40 46 30 43 8 M3 x6 14 22 3 3 18
o1AL 100 103,5 (137) 78,5(12) 35,8 (48.8) 64,3(97.8) 33 33 25 2,5 5 40 46 30 43 8 M3 x6 14 225 3 3 18
O01AT 100 13,5 (147) 88,5 (122) 35,8 (48,8) 74,3 (107,8) 33 33 25 2,5 5 40 46 30 43 8 M3 x6 14 22,5 3 3 18
02AL 200 108 (137) 78 (107) 27,5(33,5) 61,5(90,5) 43 38 30 3 7 60 70 50 5.5 14 Ms x12 20 27 5 5 3
02AT 200 126,5 (155,5) 96,5 (125,5) 42,7 (48,7) 80 (109) 43 38 30 3 7 60 70 50 5.5 14 Ms x12 20 27 5 5 3
04AL 400 129 (158) 99 (128) 48,5 (54,5) 82,5(111,5) 43 38 30 3 7 60 70 50 55 14 Ms x12 20 27 5 5 3
04AT 400 147,5 (176,5) 17,5 (146,5) 48,5 (54,5 101 (130) 43 38 30 3 7 60 70 50 5.5 14 Ms x12 20 27 5 5 3
08AL 750 151 (184) 111 (144) 58,2 (59,2) 35,8 (67.8) 53 48 40 3 8 80 90 70 6,6 19 M6 x12 25 37/35 6 6 3,5
08AT 750 167,5 (200,5) 127,5 (160,5) 58,2 (59,2) 52,3 (84,3) 53 48 40 3 8 80 90 70 6,6 19 M6 x12 25 37 6 6 3,5
10AL 1000 165 (198) 125 (158) 72,2(73,2) 35,8 (67.8) 53 48 40 3 8 80 90 70 6,6 19 Mé6 x 12 25 37 6 6 3,5
10AT 1000 181,5(214,5) 141,5 (174,5) 72,2 (73,2) 34,3(56,3) 53 48 40 3 8 80 90 70 6,6 19 M6 x 12 25 37 6 6 3,5
15A/D 1500 210 (240) 165 (195) 97 (109) 150 (180) 102 60 45 3 10 100 15 95 7 24 M8 x16 36 40 8 7 4
20D 2000 230 (260) 185 (215) 17 (129) 170 (200) 102 60 45 3 10 100 15 95 7 24 M8 x16 36 40 8 7 4
30D 3000 257 (289.5) 194 (226,5) 160,5 179 (211,6) 110 60 63 6 12 130 145 110 9 28 M8 x 16 54 55 8 7 4
40D 4000 284 (316,5) 221 (253,5) 187,5 206 (238,5) 110 60 63 6 12 130 145 110 9 28 M8 x16 54 55 8 7 4
50D 5000 324 (356,5) 261(293,5) 2275 246 (278,5) 110 60 63 6 12 130 145 110 9 28 M8 x16 54 55 8 7 4
Wartosci podane w nawiasach dotycza serwosilnikéw z hamulcem.
Wymiary - od MXL-As5 do MXL-10 Wymiary - od MXL-15A/D do MXL-50D
KB2
przewdd zasilania 300+50 . przewod enkodera 300450 = zZlacze zasilania | zlacze enkodera
- u K81 i I /
I
KB1 e | LF L | 1 | 1
] T i — B &
- N | | ] — -4

KL2

Sh6,

KL

LBk

QK
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Serwosilniki MXM

Serwosilniki MXM

Srednia inercja, $rednia predkosé

. dkoé - .
model njoc naPIQC‘.e kotnierz prq‘ s HEZAANE oenaczenie rodzaj watu dodatkowe opcje typ konektora
. znamionowa zasilania nominalna zwrotne producenta

Specyfikacja:
09-0,85 kW A-200VAC 13-130 mm 15-1500 T-17-bit A 2-wat gtadki 2 - uszczelnienie olejowe 4-zfacze na

« mocznamionowa: od 0,85 kW do 75 W 13-1,3 kW D-400VAC 18-180 mm obr. /min. enkoder zZwpustem, watu, bez hamulca silniku
18-1,8 kW absolutny klinemigwintem | 4-uszczelnienie olejowe

. momentznamionowy: od 5,41 Nm do 48 Nm 29-2,9kW wieloobrotowy wewnetrznym watu, zhamulcem

2z a -4,4kW L-23-bit 24 VD!
« predkos¢ maksymalna: do 3000 obr. / min. ‘;‘;-::kw enkzder ey
+ przecigzalnos¢: do 300% 75-75kW absolutny
. . wieloobrotowy
+ enkodery absolutne 17- i 23-bitowe

« stopieri ochrony: IP65

« opgja: luzownik

8,28 5,41 8,28 1,5 18,6 28,4 35,0 48,0
16,2 24,8% 16,2 24,8 31,0 55.8 80,0 105 120
6,8 9.7 3.4 5.0 7.1 11,5 16,8 203 26,5
22,6 29,7 10,9 15,6 21,2 37,0 49,5 64,0 70,0

1,9 (12,5) 17.3(17.9) 1,9 (12,5) 17.3(17.9) 22,3 (22,9) 43,4(49.2) | 588(64,6) 85,5(91,5) 17 (123)

490 686 490 686 980 1470 1470 1764 1764
98 343 98 343 392 490 490 588 588
24VDC 24VDC 24VDC 24VDC 24VDC 24VDC 24VDC 24VDC 24VDC
> 20 >20 >20 >20 >20 >44 >44 >72 272
5.6 (7.3) 7,0(8,7) 5.6(7.3) 7,0(8,7) 83(10,0) 14,6 (18,8) 17,6 (21,8) 23,2(27,8) | 29,0(33.,6)

gtadki zwpustem, klinem i gwintem wewnetrznym; uszczelnienie olejowe

klasa izolagji F; catkowicie zamkniety, chtodzony wewnetrznie; stopieri ochrony IP65

Wartosci podane w nawiasach dotycza serwosilnikéw z hamulcem.
*serwosilniki MXM 1300 W przy zasilaniu 1 x 230 VAC osiggaja moc 1200 W (moment znamionowy 7,64 Nm)
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Serwosilniki MXM - wymiary

112 60 55 6 12 130 145 110 9 22 32 8 7 4

09A/D 850 185 (215) 131 (161) 94.5 116 (146) Mé6 x 20

13A/D 1300 200 (230) 146 (176) 109,5 131 (161) 12 60 55 6 12 130 145 10 9 22 M6 x 20 32 8 7 4
18D 1800 215 (245) 161 (191) 1245 146 (176) 12 60 55 6 12 130 145 10 9 22 M6 x 20 32 8 7 4
29D 2900 239 (284) 160 (205) 135,5(139,8) 145,5(190,2) 142 60 79 32 18 180 200 14,3 13,5 35 M1z x 25 65 10 8 5
44D 4400 258 (303) 179 (224) 154,5 (158,8) 164,5 (209,2) 142 60 79 3,2 18 180 200 114,3 13,5 35 M12 x 25 65 10 8 5
55D 5500 324 (377) 221 (264) 186,5 (198,8) 196,5 (249,2) 142 60 13 32 18 180 200 14,3 13,5 42 M16 x 32 96 12 10 5
75D 7500 360 (413) 247 (300) 222,5(234,8) 232,5(285,2) 142 60 113 32 18 180 200 14,3 13,5 42 M16 x 32 96 12 10 5

Wartosci podane w nawiasach dotyczg serwosilnikéw z hamulcem

Wymiary
MXM-09 MXM-13 MXM-18
. 3500 . 3500 . 3500
E 3000 é 3000 E 3000
~ 2500 ~ 2500 ~ 2500 —
5 2000 5 2000 5 2000 praca ciagta
KB2 o} g 1o}
e g 1500 Y 1500 y 1500
KB1 — 2 1000 2 1000 £ 1000 —
Zacze enkodera T s00 T s00 T 500 praca przecigzeniowa
& & &
LE LF /| 0 0 0
0 3 6 9 12 15 18 0 5 10 15 20 25 30 0 5 10 15 20 25 30 35
Moment (N * m) Moment (N * m) Moment (N * m)
|
I 2
W || T o
K. |
] El | | MXM-29 MXM-44 MXM-55 MXM-75
o g ] —. 3500 ~ 3500 . 3500 . 3500
E 4+ - | — c c c c
E g' £ 3000 £ 3000 £ 3000 £ 3000
~ 2500 ~ 2500 ~ 2500 ~ 2500
5 2000 5 2000 5 2000 5 2000
] ° S ) )
=l L < 1500 S 1500 5 1500 5 1500
b R R R
S 1000 S 1000 S 1000 S 1000
T 500 ® 500 T 500 500
LR LL a 0 o 0 o 0 a 0
0 10 20 30 40 50 60 0 15 30 45 60 75 90 0 20 40 60 80 100120 0 20 40 60 80 100120
L LC
Moment (N * m) Moment (N * m) Moment (N * m) Moment (N * m)
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Serwosilniki - zestawienie dostepnych kombinacji

MXM-09A1315TA224

MXM-09A1315TA244

MXL-AsA0430LA222 .
oW DX3-1ASAMA DX4-1ASAJA
MXL-A5A0430LA248 DX3-1ASAEA-FSo2
MXL-01A0430LA222
MXL-01A0430LA248 DX3-101AMA
100W 3 DX4-101AJA
MXL-01A0430TA222 DX3-101AEA-FS02
MXL-01A0430TA248
MXL-02A0630TA222
MXL-02A0630TA248 _-
200 W DS DX4-102A]JA
MXL-02A0630LA222 DX3-102AEA-FS02
MXL-02A0630LA248 EC3S-1724-RX-05 EC3P-N8718-RX-05
MXL-04A0630TA222 (bez baterii) (bez hamulca)
jo— MXL-04A0630TA248 DX3-104AMA DX4-104AJA EC3S-A1724-RX-05 EC3P-B8918-RX-05
MXL-04A0630LA222 DX3-104AEA-FSO2 (z baterig) (z hamulcem)
MXL-04A0630LA248
MXL-08A0830TA222
MXL-08A0830TA248 DX3-108AMA
750W 3 DX4-108AJA
MXL-08A0830LA222 DX3-108AEA-FS02
MXL-08A0830LA248
MXL-10A0830TA222
MXL-10A0830TA248 DX3-110AMA
kW 3 DX4-110AJA
MXL-10A0830LA222 DX3-110AEA-FS02
MXL-10A0830LA248
MXL-15A1030TB224
MXL-15A1030TB244 _-
DX3-115AMA DXa-11SAJA
MXL-15A1030LB224 DX3-115AEA-FS02
MXL-15A1030LB244
15 kW
MXL-15D1030TB224 EC3P-N9314-RX-05
MXL-15D1030TB244 DX3-115DMA (bez hamulca)
- DX3-115DEA-FS02
MXL-15D1030LB224 3115 EC3P-B9314-RX-05
MXL-15D1030LB244 EC35-11924-RX-05 (z hamulcem)
MXL-20D1030TB224 (bez bateri)
- MXL-20D1030TB244 DX3-120DMA ) EC35-A1924-RX-05
MXL-20D1030LB224 DX3-120DEA-FS02 (z bateria)
MXL-20D1030LB244
- MXL-30D1330LA224 DX3-130DMA
MXL-30D1330LA244 DX3-130DEA-FS02 EC3P-N9319-RX-05
MXL-40D1330LA224 (bez hamulca)
4 kw
NP eIDER B DX3-150DMA i EC3P-B9319-RX-05
w MXL-50D1330LA224 DX3-150DEA-FS02 (z hamulcem)
5
MXL-50D1330LA244

*Kable inne niz 5 metréw wykonujemy na zaméwienie (maks. 20 metréw)

DX3-110AMA
} DX4-110A)JA

MXM-09A1315LA224 DX3-110AEA-FSO2
MXM-09A1315LA244

850W
MXM-09D1315TA224
MXM-09D1315TA244 DX3-110DMA
MXM-09D1315LA224 DX3-110DEA-FS02
MXM-09D1315LA244
MXM-13A1315TA224
Al DX3-115AMA

315 DX4-115AJA

MXM-13A1315LA224 DX3-115AEA-FS02
MXM-13A1315LA244

1.3kW
MXM-13D1315TA224
MXM-13D1315TA244 DX3115DMA
MXM-13D1315LA224 DX3-115DEA-FSo2
MXM-13D1315LA244
MXM-18D1315TA224
MXM-18D1315TA244 DX3120DMA

1.8kW 3 :
MXM-18D1315LA224 DX3-120DEA-FS02
MXM-18D1315LA244
MXM-29D1815TA224
MXM-29D1815TA244 DX3-130DMA

2.9kW -
MXM-29D1815LA224. DX3-130DEA-FSo2
MXM-29D1815LA244
MXM-44D1815TA224
MXM-44D1815TA244 DX3150DMA

4.4kW B
MXM-44D1815LA224 DX3-150DEA-FSo2
MXM-44D1815LA244
MXM-5501815TA224
MXM-5501815TA244

5.5kW
MXM-55D1815LA224
MXM-5501815LA244 DX3-175DMA
MXM-75D1815TA224 DX3-175DEA-FS02
MXM-75D1815TA244

7.5kW

MXM-75D1815LA224

MXM-75D1815LA244

EC35-11924-RX-05
(bez baterii)

EC3S-A1924-RX-05
(z bateria)

EC3P-N9314-RX-05
(bez hamulca)

EC3P-B9314-RX-05
(z hamulcem)

EC3P-N8214-RX-05
(bez hamulca)

EC3P-B8214-RX-05
(z hamulcem)

EC3P-N9212-RX-05
(bez hamulca)

EC3P-B9212-RX-05
(zhamulcem)

EC3P-N9211-RX-05
(bez hamulca)

EC3P-B9211-RX-05
(z hamulcem)
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MOTION TECHNOLOGY

Autoryzowany dystrybutor produktéw Trio Motion Technology w Polsce:

MiultiFProjekt

MultiProjekt Automatyka Sp. z o.0.

Krakéw - centrala Gdynia
krakow@multiprojekt.pl gdynia@multiprojekt.pl
tel.:12 4139058 tel.: 517 094 937
Warszawa Poznan
warszawa@multiprojekt.pl poznan@multiprojekt.pl

tel.: 22 243 64 20 tel.: 6167733 80

www.multiprojekt.pl

wersja katalogu: pazdziernik 2024
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