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Trio Motion Technology stanowi specjali-
styczne zrédto wysokowydajnej technologii
sterowania ruchem. Produkuje elastyczne
i ekonomiczne rozwigzania do zastosowania
w kontroli ruchu, umozliwiajgce sterowanie
ztozong automatyka o wysokich predkos-
ciach oraz sterowanie maszynami w wiek-
szosci branz na catym $Swiecie.

Trio Motion Technology od 1987 roku produku-
je wysokiej jakosci sterowniki (kontrolery) ruchu.
Posiada wszechstronny asortyment produktow,
ktére umozliwiajg ptynne sterowanie do 128 osia-
mi serwonapedow, silnikdw krokowych, silnikéw
piezoelektrycznych lub uktadéw hydraulicznych.
Dzieki ponad 165 000 zainstalowanym kontro-
lerom ruchu, produkty firmy Trio mozna znalez¢
w dostownie kazdym zastosowaniu zwigzanym
z serwonapedami i silnikami krokowymi.

Nasze podejscie

Firma Trio nie sprzedaje serwonapeddw ani
serwomotoréw. Dostarcza interfejsy potrzebne
do tego, by méc dobierac¢ silniki i napedy naj-
bardziej dopasowane do wymagan. Przy udziale
biur wsparcia Trio w Tewkesbury (UK), Pittsbur-
ghu (USA), Pune (Indie) i Szanghaju (Chiny), firma
Trio Motion Technology wysyta swoje produkty
na caty $wiat poprzez sie¢ dystrybutoréow.
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Kontrolery ruchu

Asortyment kontroleréw ruchu firmy Trio Motion
Technology, moduty rozszerzenia, moduty wej-
$cia/wyjscia oraz urzadzenia EtherCAT sa tak pro-
jektowane, aby umozliwi¢ sterowanie maszynami
przemystowymi przy stosowaniu minimalnej ilosci
komponentéw zewnetrznych. W wielu zastoso-
waniach mozna tgczy¢ urzadzenia z asortymentu
firmy Trio w celu zbudowania uktadu sterowania
do napedzania maszyny wieloosiowej oraz ca-
tego jej osprzetu. Informacje na temat wszyst-
kich produktéw Trio mozna znalez¢ na stronie:
www.triomotion.com.

Oprogramowanie Trio

Firma Trio opracowata potezne narzedzia pro-
gramowe do stosowania z kazdym kontrolerem
ruchu. Narzedzia te dostarczaja funkcje niezbed-
ne do konfiguracji, programowania, generowania
profilu krzywki oraz konwers;ji $ciezki w CAD 2D.
Wszystkie kontrolery ruchu wykorzystujg wie-
lozadaniowy jezyk programowania BASIC firmy
Trio. Dodatkowo mozna stosowac techniki pro-
gramowania zgodne z norma IEC 61131-3. Pliki
G-Code i HPGL mozna przetwarzac na sterowniku
przy uzyciu przyktadowych programéw dostep-
nych w firmie Trio. Daje to mozliwos¢ stosowa-
nia jezyka najbardziej odpowiedniego do danych
potrzeb.

Ekspert w dziedzinie
ruchu

Firma Trio ma wtasny specja-
listyczny zespdt badawczo-
-rozwojowy, ktéry opracowuje
produkty zwigzane ze stero-
waniem ruchem jako rozwigzania do zastosowan
klientow. Dzieki swojej bogatej historii produkcji
innowacyjnych rozwigzan zwigzanych z ruchem,
firma Trio stata sie sprawdzonym dostawca
urzadzen dla wielu firm pragnacych zastosowac
technologie sterowania ruchem w swoich aplika-
cjach. Najwieksze firmy z branzy automatyki wy-
korzystujg podstawowe rozwigzania produktowe
firmy Trio w swoich liniach sterowania. Ponadto,
wspdtpracujgc z Trio, tworza spersonalizowane
rozwigzania na miare swoich potrzeb.

Produkcja

Staranny dobdr podwykonawcéw pozwala, w ra-
zie koniecznosci, na szybkie zwiekszenie produk-
cji przy realizacji duzych zamowien. Firma Trio ku-
puje kluczowe podzespoty i dostarcza zestawy
do swoich podwykonawcdw, co zapewnia kon-
trole nad jakoscig stosowanych komponentow.
Celem firmy Trio jest dystrybuowanie wiekszosci
zamowien ze stanu magazynowego. Wszystkie
produkty Trio sg badane pod katem zgodnosci
z miedzynarodowymi normami, a firma posia-
da certyfikat systemu zarzadzania jakoscig ISO
9001:2015.

ZASTOSOWANIA

Montaz

Giecie

Produkcja baterii
Sktadanie kartonow
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

www.multiprojekt.pl

www.multiprojekt.pl
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Oprogramowanie

 Motion Perfect v4 - darmowe oprogramowanie

OPROGRAMOWANIE

Bogate narzedzia programowe

Firma Trio opracowata bogate narzedzia programo-
we do uzytku z kazdym kontrolerem ruchu. Narze-
dzia te dostarczaja wszystkie funkcje niezbedne do
konfiguracji, programowania, generowania profilu
krzywki oraz konwersji $ciezki w CAD 2D w celu
zminimalizowania czasu opracowywania.

Motion Perfect v4

Do rozwijania i testowania programoéw uzytko-
wych, ktére kontrolujg wszystkie wymagane funk-
cje ruchu i maszyny przy uzyciu oprogramowania
Motion Perfect v4 firmy Trio, wykorzystuje sie kom-
puter klasy PC z systemem operacyjnym Windows.
Motion Perfect v4 zapewnia petng funkcjonalnosé
w zakresie edycji i debugowania do aplikacji hapi-
sanych w jezyku TrioBASIC i we wszystkich obstu-
giwanych jezykach IEC. Do uruchomienia gotowej
aplikacji nie jest potrzebny komputer PC.

Wielozadaniowy BASIC

TrioBASIC to wielozadaniowy jezyk programowania,
z ktérego korzysta caty asortyment kontroleréw ru-
chu firmy Trio. Sktadnia jest podobna do sktadni
innych jezykéw rodziny BASIC. Jednoczes$nie moz-
na konstruowac i uruchamia¢ wiele programoéw,
utatwiajgc tym samym programowanie ztozonych
aplikaciji.

IEC 61131-3

Kontrolery ruchu moga tez wykorzystac¢ IEC 61131-3
- niezalezny od Trio standaryzowany jezyk progra-
mowania do automatyki przemystowej. Standard
ten ma juz ugruntowana pozycje w Europie i bty-
skawicznie zyskuje popularno$¢ w Pétnocnej Ame-
ryce i Azji jako preferowany jezyk programowania
do sterowania przemystowego.
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Przejrzyste tryby potaczenia - MPv4 moze taczy¢ sie
z kontrolerami ruchu w trybie bezpos$rednim, narzedzio-
wym lub synchronicznym, co umozliwia potaczenie na
poziomie, ktéry jest odpowiedni do potrzebnych ope-
racji.

Obstuga sterownikéw EtherCAT - podglad i kontrola
stanu sieci, wglad w informacje o stanie konkretnego
sterownika, odczyt i ustawianie obiektéw CoE w zdalnym
napedzie.

Widok drzewa kontrolera ruchu i projektu - wszystkie
informacje dotyczace sterownika i projektu mozna zo-
baczy¢ w jednym miejscu na intuicyjnym wys$wietlaczu.

Dokowanie okien - pozwala uzytkownikowi na jeszcze
wiekszg elastyczno$¢ w rozplanowaniu pulpitu Motion
Perfect v4.

Edytor programéw - edytor TrioBASIC pojawia sie
w uktadzie z zaktadkami i obejmuje rozszerzong obstuge
punktéw wstrzymania, autokomentowanie oraz spraw-
dzanie zakresow.

Dotaczone wsparcie dla IEC 61131-3 — edytor programu
moze by¢ uzywany do tworzenia i edytowania progra-
mow IEC 61131-3 z wykorzystaniem tekstu strukturalnego,
blokéw funkcyjnych, sekwencyjnych schematéw funkcjo-
nalnych oraz schematdw drabinkowych.

Ulepszone wys$wietlanie parametréw osi - wybierz,
ktére grupy parametréw maja by¢ wyswietlane i ktére
parametry maja by¢ widoczne na zywo w ciggle aktua-
lizowanym oknie.

Podglady danych - podglady danych VR (wirtualnej rze-
czywistosci) i tabeli mozna ustawic tak, by wyswietlaty
niesasiadujace zakresy danych, a przy wtaczonej auto-
matycznej aktualizacji beda dawac podglad wartosci na
ZyWO.

Synchronizacja zegara czasu rzeczywistego -
ogladaj tre$¢ zegara czasu rzeczywistego kon-
trolera ruchu (o ile jest zainstalowany) i synchro-
nizuj ja z zegarem komputera PC za dotknieciem
przycisku.

Generowanie pliku rozruchowego - ulepszony
kreator do generowania i modyfikacji pliku roz-
ruchowego STARTUP.BAS.

Kreator potaczenia z projektem - podczas ta-
czenia sie z kontrolerem ruchu catkowicie nowy
zestaw okien poprowadzi uzytkownika przez
proces synchronizacji projektu kontrolera z ko-
pig na PC.

Obstuga wielu sterownikéw - podglad dowol-
nej liczby sterownikéw przy uzyciu menedzera
rozwigzan z jednej instancji Motion Perfect v4.

Oscyloskop - mozna potaczy¢ do 32 kanatow
z parametrami systemu i osi. Tryb wys$wietlania
X/Y (dwuwymiarowego) dla ruchu interpolowa-
nego w 2D.

Tryb wys$wietlania zakreséw 3D - pomaga w wi-
zualizacji sciezek XYZ (trojwymiarowych).

Narzedzie Wizualizacja maszyn w 3D - wyko-
naj animacje modelu brytowego 3D pracujacych
czesci ruchu maszyny, aby zobaczy¢ symulacje
sterowang z poziomu programu ruchu.

MOTION PERFECT V4

Motion Perfect v4 jest aplikacja dziatajaca w systemie Microsoft Windows™ na komputer
klasy PC, przeznaczona do stosowania w potaczeniu z kontrolerem ruchu firmy Trio Motion

Technology.

Aplikacja Motion Perfect v4 zostata opraco-
wana przy uzyciu najnowszych technologii
.NET i WPF korporacji Microsoft. Opracowa-
na od podstaw z myslg o tym, by jeszcze
bardziej uprosci¢ konfiguracje, diagnostyke,
uruchamianie i korzystanie z asortymentu
firmy Trio.

Aplikacja dostarcza uzytkownikowi tatwy
do zrozumienia interfejs, oparty na syste-
mie Windows, do btyskawicznego rozwijania
aplikacji, konfiguracji sterownikéw i monito-
rowania proceséw sterownikow.

Motion Perfect v4 jest dostepny w kom-
plecie z programem MC400 Simulator, co
pozwala na programowanie w trybie offline.

Motion Perfect v4 mozna bezptatnie pobrac
ze strony firmy Trio:
www.triomotion.com

www.multiprojekt.pl
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Projekty w Motion Perfect

Jednym z kluczy do korzystania z aplikacji Mo-
tion Perfect v4 jest koncepcja "Projektu"”. Projekt
wspomaga tworzenie aplikacji oraz sam proces
rozwoju, za pomocg kopii wielu programoéw ste-
rownika, parametréw i danych koniecznych do
pojedynczego zastosowania zwigzanego z ru-
chem. Wszystkie te dane sg przechowywane
w jednym folderze.

Po zdefiniowaniu projektu, Motion Perfect v4
dziata w tle, automatycznie utrzymujac spoj-
nos$¢ miedzy programami w sterowniku i plikami
w komputerze PC.

Przy tworzeniu lub edytowaniu programoéw
w sterowniku, sg one automatycznie duplikowa-
ne na komputerze. Dzieki temu przy nastepnym
taczeniu sie z dowolnym sterownikiem uzytkow-
nik bedzie miat na swoim komputerze aktualne,
prawidtowe dane.

Controllar project ]

@ Please choose how the project for that controller should be
abtained

Please choose what the next step should be.

"i New
I G Create & new empty project and erase the
current controller contents

o :T Create from controller
ﬁ Create a new project fram the current contralier
contents

) Load
-y *‘3 Load an existing project ento the controlier,

erasing its current contents

-p | Open & Syncronize
- I *3 Open an existing project and synchronize it with
the controller contents

Menedzer projektow

Wielozadaniowos$¢ kontroleréw ruchu oznacza,

ze jedng aplikacje tworzy szereg réznych plikéw

programowych. Do $ledzenia licznych plikdw

i skojarzonych z nimi danych doskonale nada sie

istotny komponent srodowiska Motion Perfect

v4, ktérym jest menedzer projektow.

- tadowanie i zapis wielu programdw w postaci
pojedynczego projektu z jedng nazwa

« Rownoczesne zapisywanie plikbw programo-
wych, zarbwno w komputerze, jak tez w kon-
trolerze ruchu

- Weryfikacja zgodnosci zawartosci sterownika
z plikiem projektu na dysku

+ tadowanie i zapis zmiennych sterownika i pa-
mieci tablicy na dysku

- Automatyczne generowanie plikdw konfigu-
racyjnych

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

Dugital VO Status (Inputs: 0-23, 1O: 8-23) -0 X
Q9 BBoee

-'r-ﬁﬂ Outpat
1502 Cutter Output

Stan wejsé/wyjsé cyfrowych

. Rownoczesne wyswietlanie stanu wszystkich
kanatow wejs¢ / wyjsé

- Automatyczna konfiguracja w celu obstugi
dostepnych wejé¢ / wyjsc

« Ustawianie wyjs¢ za kliknieciem myszy

« Mozliwoé¢ nazywania i zapisywania wejs¢ /
wyjs¢ w projekcie

Zabezpieczenie Projektu

Zabezpieczenie Projektu to gotowa funkcja narze-
dziowa, ktéra umozliwia licencjonowanie wtasno-
Sci intelektualnej programisty na rzecz poszcze-
goélnych kontroleréw ruchu. Po zaszyfrowaniu
program moze by¢ bezpiecznie dystrybuowany
iwczytywany wytgcznie do sterownika z prawid-
towym kluczem, ktory jest unikatowy - zarbwno
dla numeru seryjnego sterownika lub kodu dys-
trybutora, jak tez dla projektu zrédtowego.

Ekran parametréw osi

« Interfejs w stylu arkusza kalkulacyjnego do mo-
nitorowania i ustawiania parametréw osi

- Automatyczna aktualizacja wartosci parame-
trow w czasie rzeczywistym

- Obstuga wszystkich typdw osi (tacznie z osiami
wirtualnymi)

« Ulepszone wys$wietlanie osi skonfigurowanych
przez uzytkownika
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Konfiguracja / parametryzacja
napedu

W trakcie uzywania osi fieldbus podtaczonych

do danego kontrolera ruchu, Motion Perfect v4

moze uzyskac dostep i wyswietli¢ stan magistrali

oraz informacje dotyczace weztow.

« Wyswietlaj i kontroluj stan sieci

- Widok schematu sieci fieldbus

« Podwajne klikniecie na dowolny naped lub we-
zet wejsc/wyjsé pozwala zobaczy¢ stan wezta

. Wyboripodglad parametréw sterownika (CoE)
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Podstawowy edytor
programistyczny

Réwnoczesne edytowanie programu sterow-
nika i kopii na dysku - nie ma potrzeby pobie-
rania programoéw do edycji

Edytor w stylu Windows z opcjami "wytnij",
"kopiuj" i "wklej" — mozliwos¢ przenoszenia in-
formacji pomiedzy programami
Réwnoczesne edytowanie wielu programdw
Opcje "znajdz" i "zastap"

Przechodzenie bezposrednio do dowolnego
numeru wiersza lub etykiety programu
Korzystanie z podgladu i edytowanie progra-
mow w trakcie ich dziatania

Zaznaczanie wierszy, aby mie¢ tatwy dostep
Edytowanie w trybie offline przy uzyciu za-
awansowanego symulatora MC400
Natychmiastowa tokenizacja linii programu
Pomoc kontekstowa

Sugestie autouzupetniania i menu pomocy do
wiersza polecen

Pomoc z wykorzystaniem stéw kluczowych
i parametrow

Autoformatowanie, sktadnia z kodowaniem
kolorami w celu utatwienia edytowania i de-
bugowania

CamGen

Definiuj i generuj tabele krzywek, korzystajac
z interaktywnego narzedzia graficznego do pro-
jektowania krzywek. Powszechnie stosowane
ksztatty krzywek sa juz wbudowane do opro-
gramowania biblioteki CAM.

Mozna wprowadza¢ wymagane wymiary i prze-
suniecia, a rezultat w postaci ksztattu krzywki
zostaje natychmiast pokazany jako wykres po-
zycji, predkosci i przyspieszenia. Dane moga by¢
wysytane jako formuta tabeli krzywek lub jako
parametry FLEXLINK.

Mozna rowniez budowac ksztatty krzywek korzy-
stajac z interaktywnej funkcji "Piecewise Curve".
Wprowadz swoje punkty XY i zobacz wynikowe
ksztatty krzywek. Punkty mozna dopasowywac
przez przecigganie ich na wykresie, co stano-
wi prawdziwie interaktywne doswiadczenie
i 0szczedza czas w pordéwnaniu ze stosowaniem
metody préb i btedow.

Wynikowe tabele krzywek sg gotowe do skopio-
wania i wklejenia do programoéw oraz wykorzy-
stania z funkcjami CAM i CAMBOX.

Symulator MC400

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

Narzedzie wizualizacji 3D

Narzedzie wizualizacji 3D, dostepne w aplikacji
Motion Perfect v4, umozliwia symulacje ruchu
maszyny, korzystajac z zewnetrznie generowa-
nego modelu 3D, ktéry moze by¢ zsynchronizo-
wany z programem ruchu. To narzedzie moze
symulowac realistyczne sekwencje ruchu na
komputerze klasy PC w czasie rzeczywistym.

Pomoc Motion Perfect

Aplikacja Motion Perfect v4 zawiera gotowe pliki
pomocy do bibliotek programowania TrioBASIC
i IEC. Korzystajac z funkcji wyszukiwania lub prze-
chodzac do konkretnego tematu pomocy przez
menu kontekstowe w edytorze, programista ma
dostep do wszystkich informacji z technicznych
podrecznikdw programowania firmy Trio. W pli-
kach pomocy mozna znalez¢ wiele przyktaddw
programowania dla réznych zastosowan zwigza-
nych z ruchem.

Zakres 3D

Oscyloskop ma nowy tryb wys$wietlania 3D. Daje
to mozliwos$¢ konfiguracji czestotliwosci prébko-
wania, $ledzenia grubosci oraz barwy, przesuwa-
nia, powiekszania i obracania obrazu 3D w czasie
rzeczywistym.
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Bezptatne programy wspomagajace
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CAD2Motion

CAD2Motion to program zaprojektowany tak,
by umozliwi¢ uzytkownikom przenoszenie
dwuwymiarowych $ciezek ruchu, wygenerowa-
nych w programach typu CAD, do programdw
TrioBASIC.

Program pozwala na tworzenie $ciezek ruchu
w pakiecie CAD, takim jak AutoCAD, i konwerto-
wanie ich do kodu wykonywalnego przez kontro-
ler ruchu Trio. Zazwyczaj informacje Sciezki beda
rysowane na pojedynczej warstwie w pakiecie
CAD i eksportowane jako plik DXF. Plik DXF (wy-
tacznie warstwa ze $ciezka ruchu) jest wczytywa-
ny do programu CAD2Motion, w celu stworzenia
programu 2D do $ledzenia $ciezki ruchu.
Sciezka ruchu moze by¢ przetwarzana i edyto-
wana, zanim zostanie zapisana jako plik progra-
mu TrioBASIC, ktéry bedzie mozna zatadowac do
kontrolera ruchu Trio.

Trio PCMotion

PCMotion jest komponentem ActiveX, pozwalaja-
cym na bezposrednie podtaczenie do kontrolera
ruchu Trio z niestandardowej aplikacji uzytkowni-
ka. Moze by¢ stosowany do sterowania dowolng
funkcjonalnoscig kontrolera ruchu, jak réwniez do
przesytania plikow tekstowych do sterownika.
PCMotion ActiveX pracuje w dedykowanym pro-
tokole komunikacyjnym o duzej szybkosci mie-
dzy aplikacjg uzytkownika a kontrolerem ruchu.
Pozwala na proste programowanie oprogramo-
wania po stronie uzytkownika (front end), ktére
moze zostac¢ dostosowane do aplikaciji.
PCMotion ActiveX moze by¢ stosowany w do-
wolnym jezyku programowania, ktéry obstuguje
komponenty ActiveX (OCX), takie jak: dowolne
jezyki Microsoft Visual (BASIC, C#, C++ itd.),
LabView, Delphi itd.

Autoloader

Kompaktowy, samodzielny pakiet zaprojektowa-
ny tak, by umozliwi¢ prosta dystrybucje projek-
téw napisanych przy uzyciu Motion Perfect v4.
Wystarczy dodac projekt do folderu Autoloader,
edytowac plik skryptu, aby zapewni¢ kontrole
nad sekwencjg wczytywania i wysta¢ do klienta.
Autoloader w komplecie z plikami projektu jest
wystarczajaco maty, zeby mozna go byto sku-
tecznie rozsyta¢ pocztg elektroniczng, a uzyt-
kownik koncowy potrzebuje jedynie podstawo-
wej wiedzy komputerowej, aby przeprowadzi¢
proces pobierania.

MCLoader

MCLoader firmy Trio jest to kontrolka ActiveX
systemu Windows, ktéra moze wczytywac pro-
jekty (utworzone przy uzyciu Motion Perfect v4)
i programy do kontrolera ruchu firmy Trio. Komu-
nikacja moze odbywac sie przez Ethernet.

TextFileLoader

TextFileLoader moze wczytywac pliki do pamieci
kontrolera ruchu lub na karte SD. Pozwala to na
wczytywanie plikbw maszynowych napisanych
w jezykach tekstowych, takich jak G-Code i HPGL,
do kontrolera ruchu, gdzie moga by¢ parsowane
i wykonywane przez program TrioBASIC.
Proces przesytania jest optymalizowany tak, aby
skompresowac plik i ograniczy¢ czas przesytania,
lub moze by¢ tak ustawiony, by strumieniowac
plik do bufora FIFO na kontrolerze. Dzieki temu
ograniczony zostaje ogdlny czas cyklu maszyny,
w przypadku przesytania plikdbw o duzych roz-
miarach.

Programowanie w G-Code i HPGL

Kontrolery ruchu Trio majg mozliwos¢ zapisywa-
nia i odczytywania plikow tekstowych, przesyta-
nia plikbw przez bufor FIFO oraz otrzymywania
danych tekstowych, takich jak G-Code i HPGL.
Taka obstuga plikéw tekstowych pozwala Trio-
BASIC na przetwarzanie zarejestrowanych
wczesniej plikdw, albo strumieniowanie informa-
cji przychodzacych w czasie rzeczywistym do
portu szeregowego lub portu Ethernet. Funkcje
operacji na tancuchach w TrioBASIC pozwalaja na
proste parsowanie dowolnego pliku tekstowego.
Mozliwe jest udostepnienie przyktadowych
programdw parsujacych i wysytajacych G-Co-
de, ktére moga by¢ nastepnie stosowane jako
podstawa do projektowania maszyn. Przykta-
dy obejmujg stosowanie wielu powszechnych
kodoéw sterujacych 3 osiami. Jako ze wszystkie
przyktady sa napisane w jezyku TrioBASIC, daja
mozliwos¢ petnej adaptacji przez konstruktora
maszyny lub programiste systemu w celu dopa-
sowania do niestandardowej mechaniki lub spe-
cjalnych funkgiji.

Podobnie jak w przypadku G-Code, mozliwe jest
tez dostarczenie parsera HGPL, ktéry odczytu-
je sekwencje HGPL wiersz po wierszu. Program
do konwersji przyjmuje polecenia HPGL takie jak
PR (wykres wzgledny), AA (tuk absolutny) i LT
(typ linii) i wykonuje odpowiednig operacje ruchu.
Konstruktorzy maszyn majg dostep do programu
i moga zmienia¢ wykonywane dziatania, tak aby
pasowaty do ich zastosowan.

Elastyczne podejscie gwarantuje, ze producenci
OEM zachowujg kontrole nad specyfikacja ma-
szyny, a mozliwos$¢ dodawania elementdw spra-
wia, ze mogg wyréznic sie na rynku.

Cechy

- Szybki jezyk BASIC do tatwego programowa-
nia autonomicznych maszyn

« W petni zintegrowany z oprogramowaniem do
rozwijania aplikacji Motion Perfect firmy Trio

. Wszechstronne funkcje kontroli ruchu dla wielu
osi

- Wielozadaniowo$¢ programéw dla ulepszonej
struktury i obstugi technicznej oprogramowania

« Obstuga dla tradycyjnych osi serwonapedéw
lub osi silnikdw krokowych, jak rowniez dla osi
cyfrowych (EtherCAT)

. Wszechstronny zestaw typow przemieszczen,
obstugujacych kontrole wielu osi, jak réwniez
proste przemieszczenia pojedynczej osi; moz-
liwos¢ interpolacji liniowej, kotowej i sferycznej
oraz profili krzywek

. Obliczenia na liczbach rzeczywistych (do
64 bitdéw) tacznie z operatorami bitowymi
i zmiennymi

. Obstuga sprzetowego wykrywania pozycji

« Obstuga szybkich wyjs¢

TrioBASIC to wielozadaniowy jezyk progra-
mowania, wykorzystywany w kontrolerach
ruchu firmy Trio Motion. Sktadnia jest po-
dobna do sktadni innych jezykdw z rodziny
BASIC.

Aplikacje Motion Perfect v4 firmy Trio, dziata-
jaca na komputerze z systemem operacyjnym
Microsoft Windows™, stosuje sie do rozwijania
i testowania programoéw aplikacji, ktére kontro-
luja wszystkie konieczne funkcje ruchu i maszyny.
Motion Perfect v4 zapewnia petng funkcjonal-
nos$¢ w zakresie edycji i debugowania potrzebna
do pisania i debugowania aplikacji w TrioBASIC.
Ukonczona aplikacja nie wymaga komputera PC
dla jej pracy.

Jedng z wielu mocnych stron jezyka TrioBASIC

jest to, ze program napisany dla podstawowe-
go kontrolera ruchu moze by¢ uruchamiany na
kontrolerze ruchu o wyzszych mozliwosciach po
jedynie minimalnej modyfikacji. Jest to przydatne
dla uzytkownikoéw, ktérzy potrzebuja aktualizacji
starszych kontroleréw ruchu, gdyz podstawowe
funkcje programu napisanego w TrioBASIC nawet
dekade temu, beda prawidtowo dziataty na naj-
nowszych platformach sprzetowych.

Generowanie profili ruchu

Kazdy kontroler ruchu zawiera bogato wyposa-
zony generator profili ruchu. Pozwala to na usta-
wianie predkosci i przyspieszenia osi, jak rowniez
precyzyjne sterowanie przektadnig podczas
ruchu sprzezonego. Wszystkie polecenia doty-
czace ruchu, wydawane przez TrioBASIC lub IEC
61131-3, sa wykonywane w ten sam znany i po-
wtarzalny sposob.

Docelowy typ osi, czy to serwo analogowe, sil-
nik krokowy czy tez o$ cyfrowa, nie ma wpty-
wu na profil ruchu. Dzieki
temu programowanie
kontroleréw ruchu jest
bardzo przewidywalne
i daje spdjne wyniki, bez
wzgledu na system pro-
gramowania badz typ osi.

Wielozadaniowos¢

W samym sercu kontrolera ruchu znajduje sie
wydajny i wysoce niezawodny wielozadaniowy
system operacyjny z wywtaszczaniem. Programy
aplikacji i procesy systemowe dzielg sie zasobami
procesora w sposéb deterministyczny.

Jezyk BASIC

Ten znajomy, tatwy w uzyciu, ale majacy wiel-
ki potencjat jezyk jest od ponad trzech dekad
filarem programowania ruchu. Urzadzenia Trio
Motion pozostajg kompatybilne z poprzednimi
wersjami TrioBASIC.

Ruch

Kazdy kontroler ruchu ma w komplecie obszerng
biblioteke funkcji ruchu. Intuicyjne polecenia, ta-
kie jak MOVE, MOVEABS, SPEED itp., pozwalaja
nowym uzytkownikom na szybkie generowanie
w petni funkcjonalnych programdw ruchowych.

Ruch sprzezony
Jedng z mocnych stron jezyka ruchu TrioBASIC
jest zapewnienie doktadnych i powtarzalnych
funkcji do sprzegania osi z urzadzeniem nadrzed-
nym. Potezny zestaw narzedzi ozywia ogromng
liczbe aplikacji, takich jak ciecie w locie, pakowar-
ka typu flow pack i synchronizacja przenosnikow.
Polecenia MOVELINK,

CAMBOX i FLEXLINK obej-

muja 99% typdw ruchéw _ =
sprzezonych. \ |

Funkcje Look- -
Ahead

Interpolacja wieloosiowa czesto wykorzystu-
je dane CAD/CAM jako zrédto ruchu. Funkcje
Look-Ahead (eng. patrz do przodu) pozwalajg
na buforowanie i przetwarzanie danych z polilinii
(linii tamanych) w inteligentny sposdb. Zarowno
stata predko$¢ przy naktadaniu kleju, jak i kontro-
la predkosci na tukach przy cieciu, pozwalajg na
precyzyjne dostosowanie systemu ruchu XY do
konkretnej potrzeby.

Ruch 3D q:v )
Oprécz ruchéw interpolowa- S

nych, liniowych, okreznych
i spiralnych, kontrolery ruchu
obstuguja ruchy kuliste i obrot

ptaszczyzny w 3 wymiarach. @
Dzieki obliczeniom 64-bito-

wym nastepuje znaczaca po-

prawa doktadnosci i rozdzielczosci przy genero-
waniu linii krzywych.

Robotyka

Produkty Trio ukazuja nowy Swiat robotyki i za-
dania odwrotnego kinematyki. Dwu- i trzyosio-
we systemy Delta sa programowane w znanym
uktadzie wspdtrzednych kartezjanskich, podczas
gdy skomplikowanymi obliczeniami potozenia
0si zajmuje sie kontroler ruchu. Obstugiwane sg
tez roboty SCARA, majace do 4 osi, oraz roboty
przegubowe, majgce do 6 osi.
« Roboty Delta

« Roboty réwnolegte

« Roboty SCARA

« Roboty kartezjanskie

- Roboty antropomorficzne
- Jednotasmowe, 2-osiowe

. Niestandardowe transformacje kinematyczne

Komunikacja

Szybkos¢ i moc jezyka BASIC moze by¢ uzyta
do stworzenia komunikacji przez RS232, RS485
i szyne CAN. Tworzone i na biezaco uzupetnia-
ne przez producenta protokoty komunikacji jako
wbudowane funkcje moga zosta¢ w prosty spo-
séb uzyte w aplikacjach.

Predkos¢ i moc jezyka BASIC moze zostac wy-
korzystana do tworzenia protokotéw komunika-
cji przez RS232, RS485 i szyne CAN. Nieustannie
rosnaca liczba wbudowanych protokotéw moze
by¢ takze konfigurowana przez uruchomienie
odpowiedniej funkcji jezyka BASIC.
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IEC 61131-3

Cechy

» Standardowy jezyk do stosowania przez kazdego progra-
miste, ktéry jest juz zaznajomiony z IEC 61131-3
« Mozliwo$¢ wyboru programowania graficznego lub teksto-

wego, przy zachowaniu spéjnosci wynikow

« Wizualne, interaktywne informacje dotyczace debugowania
« Wykonywanie programdw w czasie rzeczywistym
- Rozbudowana i znajoma biblioteka blokéw funkcyjnych Trio

Motion

- Edytor programistyczny wbudowany do Motion Perfect v4
- Dziatanie wielozadaniowe z priorytetami wybieranymi przez

uzytkownika

Schemat Blokéw Funkcyjnych (FBD)

Edytor FBD jest poteznym narzedziem graficz-
nym do edytowania i zarzadzania Schematami
Blokéw Funkcyjnych zgodnie z norma IEC 61131-3.
Koncepcja bloku funkcyjnego jest jednym w naj-
wazniejszych sktadnikdw tej normy, ktéry ma
wspierac¢ hierarchiczny system oprogramowania.
Bloki funkcyjne uzytkownika moga by¢ rozwijane,
a nastepnie uzyte ponownie w programach wyz-
szego poziomu. Edytor FBD obstuguje zaawan-
sowane funkcje graficzne, takie jak przeciagnij
i upus¢, zmiana rozmiaru obiektu oraz funkcje
trasowania linii potaczen, tak aby mozna byto
btyskawicznie i swobodnie T e
rozmieszcza¢  elementy } s me
swojego schematu. =

Schemat
Drabinkowy (LD)

Edytor LD jest to potezne narzedzie graficzne,
ktdre umozliwia wprowadzanie Schematéw Dra-
binkowych i zarzgadzanie nimi zgodnie z norma
IEC 61131-3. Edytor umozliwia szybkie wprowa-
dzanie danych przy uzyciu klawiatury oraz ob-
stuguje zaawansowane funkcje graficzne, takie
jak przeciagnij i upus¢. LD cieszy sie prawdopo-

Dzieki IEC 61131-3 tatwiej mozna sobie poradzi¢ z programowaniem sterownikéw PLC, rozproszonych =
systemdw sterowania oraz sterownikdw ruchu, pochodzacych od réznych producentéw. IEC 61131-3
jest trzecig czescig otwartej miedzynarodowej normy IEC 61131 dla programowalnych sterownikéw
logicznych, opublikowanej przez IEC po raz pierwszy w 1993 roku, zmienionej pdzniej w 2003 roku.

Oproécz TrioBASIC, najnowsza seria sterownikéw firmy Trio Motion obstuguje tez takie metody programowania, jak: Schemat Drabinkowy

(LD), Schemat Blokéw Funkcyjnych (FBD), Sekwencyjna Karta Funkcji (SFC) i Tekst Strukturalny (ST). Sterowniki firmy Trio korzystaja z dzia-
tania IEC z dodanymi funkcjami ruchu i parametrdw, takimi jak: krzywki, przektadnia i ruch interpolowany. Teraz mozna programowac projekty
dotyczace sterowania maszynami, by najlepiej spetniaty potrzeby danego zastosowania w srodowisku prostym, ale z wielkim potencjatem.

Po dodaniu programowania w IEC 61131-6 kontrolery firmy Trio sa teraz wyposazone tak, aby stanowi¢ potezniejszy system sterowania
ruchem i maszynami. Asortyment Trio umozliwia rbwnoczesne uruchamianie kilku programéw, np. ST, LD i TrioBASIC, a tym samym obstuge

wejs¢ i wyjs¢ oraz ruchu w najbardziej wydajny sposédb. IEC61131-3 jest bezptatny dla wszystkich kontroleréw ruchu. Kod rejestracyjny do
wigczenia tej funkcji mozna otrzymac za posrednictwem dystrybutora firmy Trio.

dobnie najwiekszym uznaniem spos$réd czterech
obstugiwanych metod ze wzgledu na zastosowa-
nie w sterownikach PLC oraz analogie do rzeczy-
wistych obwoddw. Programowanie w LD najlepiej
nadaje sie do zastosowan, w ktérych wymagane
sa W wiekszosci zmienne binarne, a podstawo-
wym wymogiem w odniesieniu do sterowania jest
blokowanie i sekwencjonowanie punktéw cyfro-
wych wejécia/wyijscia.

Tekst Strukturalny (ST)

Edytor ST jest dedykowanym edytorem obstu-

gujacym jezyk Tekstu Strukturalnego normy IEC

61131-3, majacym nastepujgce zaawansowane

cechy:

+ Petne kolorowanie sktadni

« Wyskakujgce okienko IntelliSense z autouzu-
petnianiem

- Przecigganie i upuszczanie obiektéw z zestawu
narzedzi

« Pomoc w zakresie typu i rozmiaru zmiennych

» Podglad wartosci zmiennej w kodzie zrodtowym

- Podpowiedzi z infor- _ ____
macjami o zmiennej lub | ;
funkgji et E——

Sekwencyjna Karta Funkcji (SFC)

Edytor SFC jest to potezne narzedzie graficzne,
ktore umozliwia wprowadzanie programow Sek-
wencyjnej Karty Funkcji i zarzadzanie nimi zgod-
nie z norma IEC 61131-3.
Edytor obstuguje zaawan-
sowane funkcje graficzne,
takiej jak przeciagnij i upusg,
tak aby mozna byto btyska- -
wicznie i swobodnie roz-
mieszczac elementy swojego schematu. Obstu-
guje tez automatyczne formatowanie kart przy
wprowadzaniu i usuwaniu pozycji, a tym samym
umozliwia szybkie wprowadzanie danych przy
uzyciu klawiatury.

Narzedzia i definiowanie zmiennych

Motion Perfect v4 zawiera narzedzia z zestawem
funkcji zgodnych z norma IEC 61131-3, ktére moz-
na wiaczy¢ do wszystkich obstugiwanych metod.
Wystarczy przeciggna¢ dang funkcje do okna
edytora graficznego lub tekstowego, aby stata
sie ona czescig programu.

Interaktywne okno definicji zmiennych programu
pomaga Sledzi¢ wszystkie aktualnie uzywane
zmienne lokalne i globalne. Zmienne mozna po-
wigzac z wejsciami i wyjsciami kontrolera ruchu

oraz danymi VR (wirtual- i mmme s
nej rzeczywistosci) i tabeli. E-_--
Wykorzystanie tych "su-
perglobalnych" zmiennych
pozwala programom I[ECna --
interakcje z programami na-
pisanymi w jezyku BASIC.

Biblioteka funkcji ruchu

Motion Perfect v4 obejmuje biblioteke wszyst-
kich funkcji ruchu w kontrolerze ruchu. Biblioteka
funkgcji ruchu znajduje sie w narzedziach, tak wiec
funkcje, takie jak MOVE, MOVEABS, CAMBOX itd.,
przecigga sie do programu w taki sam sposéb,
jak standardowe funkcje IEC. Funkcje zwigzane
z ruchem w jezyku IEC dziatajg w osiach doktad-
nie tak samo jak wtedy, gdy pochodzg z jezyka
TrioBASIC. Funkcje zwigzane z ruchem sg dobrze
ustrukturyzowane i tatwe do opanowania. Spéjne
podejscie do ruchu w ramach kontrolera ruchu
powoduje, ze programisci
zaznajomieni z TrioBASIC s

majg dodatkowag przewa- o= H
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System Programowania Robotéw firmy Trio (TrioRPS) to zaawan-
sowany pakiet oprogramowania, ktéry mozna dopasowywac do
wymagan réznych producentdw robotéw. RPS umozliwia wykorzy-
stanie TeachPendanta do prostych polecen lub komputera PC do
bardziej ztozonych polecen. W celu ograniczenia czasu programo-
wania i zoptymalizowania wydajnosci mozna potaczy¢ stosowanie
obu metod.

System Programowania Robotéw obejmuje:

. zaawansowany jezyk programowania robotéw oparty na jezyku
TrioBASIC;

- pakiet transformacji kinematycznych, konfigurowalny do wiek-
szosci typdw mechanizmdw robotow;

-« wizualizacje 3D robotdéw w Motion Perfect v4;

« system uczenia robota za pomocg TeachPendanta: pozwala na
budowanie, edytowanie i sprawdzanie programow, narzedzi ro-
bota i punktéw w tatwy sposoéb;

- wbudowana funkcje w oprogramowaniu Motion Perfect v4 do
konfigurowania robota, edytowania punktéw, ramek i narzedzi.

System Programowania Robotéw moze by¢ uruchomiony na Kon-
trolerach Ruchu Trio Motion.

TrioBASIC-R (@)

Zaawansowany jezyk programowania BASIC firmy Trio jest po-
wszechnie stosowany do szybkiego rozwijania aplikacji przemy-
stowych zwigzanych z ruchem. TrioBASIC-R (Robotyka) dodaje:

- typy danych dotyczace pozycji docelowsej;

. programowanie w globalnym uktadzie wspdtrzednych, uktadzie
robota i uzytkownika;

- typy ruchu robotéw MOVEJ, MOVEL i MOVEC z definicjg ruchu,
celu, predkosci, doktadnosci, narzedzia oraz uktadu wspoirzed-
nych w jednej linii polecenia;

+ polecenia OBJECT_FRAME i ROBOT_FRAME;

- tryb nadzorcy, definiowany przez konstruktora robota, pozwala-
jacy na sprawdzanie i wyznaczanie nieprawidtowych konfiguraciji
robota i toru ruchu;

. do 32 narzedzi definiowalnych przy uzyciu narzedzi TOOL_
OFFSET, ktdére mozna przetacza¢ w czasie rzeczywistym, co
pozwala na uzycie automatycznej wymiany narzedzi.

Kinematyka RPS @

Pakiet kinematyki RPS obejmuje wiekszo$¢ powszechnie stoso-
wanych typédw mechanizmoéw i mozna go z tatwoscig rozszerzac
0 nowe typy. Roboty Delta, SCARA, a takze roboty antropomor-
ficzne 5DOF i 6DOF mozna efektywnie programowac we wspot-
rzednych kartezjanskich globalnych. Za pomoca tej funkcji uzyt-
kownik moze sie skupi¢ sie na swojej aplikacji w przyjazny sposdb
i nie przejmowac sie wykonywaniem dodatkowych algorytmow.
Dla robotéw o wyzszych liczbach stopni swobody, pakiet kinema-
tyki pozwala na definiowanie orientacji narzedzi i sterowanie nig
podczas wykonywania ruchdow. Dzieki temu, oprécz umieszczenia
narzedzia w danym punkcie przestrzeni, mozna tez zdefiniowac
kierunek. Operacje matematyczne oraz katy przegubéw obstugi-
wane s w sterowniku.

Wizualizacja 3D RPS @

Funkcja wizualizacji 3D w oprogramowaniu Motion Perfect v4

umozliwia symulacje ruchdéw robota i maszyny, korzystajac z ze-

wnetrznie wygenerowanego modelu 3D, ktéry moze by¢ zsyn-

chronizowany z programem. To narzedzie moze symulowac i te-

stowac realistyczne sekwencje ruchdéw na komputerze w czasie

rzeczywistym.

« mozliwos¢ importowania plikéw 3D OBJ do narzedzia wizualizacji
3D w Motion Perfect v4

- kontrola poszczegdlnych przegubdéw i napedéw, z mozliwoscia
znalezienia ich pozycji w przestrzeni 3D

Teach Pendant @

System Programowania i Uczenia pozwala na programowanie ro-
bota w zarzadzanym i bezpiecznym $srodowisku, przy zastosowa-
niu systemu rzeczywistego badz wirtualnego. Programator moze
by¢ uzywany jako "rzeczywisty" lub "wirtualny" programator ekra-
nowy. System obejmuje obszerne oprogramowanie oraz wstepnie
skonfigurowane funkcje sterowania ruchem, ktére pozwalaja na
sterowanie wszystkimi standardowymi typami robotow.

System pozwala uzytkownikowi na:

« konfigurowanie robota i napedow;

» dodanie narzedzi i ich konfiguracje;

« wprowadzanie uktaddw wspobirzednych robota;

- tworzenie i edytowanie programdw robota;

. debugowanie programoéw robota przez dodawanie punktéw
wstrzymania i wykonywanie programu krok po kroku;

- wykonywanie programu robota w cyklu powtarzania.
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Typy robotéw Produkty

Obstugiwane funkcje System kontroleréw ruchu jest niezwykle modutowy, dzieki czemu uzytkownik moze
Delta, 3-ramienny . Programowanie w réznych dostosoy\fac sterownik do syvomh konkretnyck,m zapotrzebowan. Pozwala t.o tgz n.a ela-
Tréjramienne roboty réwnolegte, zwane powszech- Ve e stycznos¢ poprzez wigczanie nowych modutdw w przypadku, gdyby zmienita sie po-
nie robotami delta, sa zwykle stosowane do szyb- trzeba, co sprawia, ze system jest "odporny na przysztosc". Systemy moga by¢ uzy-
kiego pochwytywania i przenoszenia przedmiotéw. wane z samodzielnym programem lub alternatywnie polecenia moga by¢ wysytane

OSBRI TS z zewnetrznego komputera.

Kartezjanski z kiscig

Standardowy robot kartezjanski nie wymaga zmian,
ale mozna dodac¢ kiS¢ w celu rozszerzenia systemu
do maksymalnie 6 stopni swobody. Ten typ robota

« Wiele efektoréw koricowych

jest zazwyczaj stosowany przy spawaniu, frezowaniu Y e Mo

i rysowaniu, gdzie gtowica narzedzia przemieszcza soynehronizc Rl chie ?_“IEB DBUS

sie w ptaszczyznie x-y, podczas gdy narzedzie jest + Systemy uczenia Wszystkie kontrolery ruchu, czy to do montazu panelowego, montazu w szafce, do montazu na = Qf@/'/
podnoszone i opuszczane na powierzchnie. Robot z ramionami réwnolegtymi szynie DIN, czy tez wedtug projektu klienta, zawierajg interfejs CAN-bus, pozwalajacy na cyfrowe lub

analogowe rozszerzenie wejs¢ / wyjs¢ modutami wejs¢ / wyjs¢ firmy Trio. Mozna réwniez uwzglednié
specjalne wymagania dotyczace wejs¢ / wyjéé, korzystajac z protokotu CANopen do sterowania
modutami wej$¢ / wyjs¢ innych firm. System Flexslice oferuje szybkie i bardzo wydajne urzadzenia
EtherCAT do asortymentu kontroleréw ruchu EtherCAT firmy Trio.

Robot z dwoma ramionami moze by¢ stosowany do
szybkiego pobierania i przenoszenia lub do montazu.
Wiekszos¢ jego masy przypada na podstawe. Jest
montowany poziomo lub pionowo, co daje wiele op-
cji rozplanowania obszaru roboczego i 0szczednosci
przestrzeni.

Robot réwnolegty liniowy

Roboty réwnolegte liniowe korzystajg z konfiguragiji
mechanicznej, gdzie dwie z 0si poruszaja sie bez-
posrednio we wspotrzednych kartezjanskich. Dzigki
duzemu zasiegowi i udzwigowi znajduja czesto za-
stosowanie przy paletyzacji.

Ustawienia systemu

Seria MC4/5/6 zawiera zaawansowanga technologie sieciowg do taczenia sie z serwonapedami
cyfrowymi, szyng CAN i sieciami fabrycznymi. Dostep do wszystkich czesci systemu przez pota-

czenia sieciowe pozwala na ograniczenie czasu przestojéw przy zautomatyzowanym zgtaszaniu

btedoéw i analizie. |

A

Robot przegubowy

R6zne wersje robotéw przegubowych majg od 3 do
6 osi, ktére umozliwiajg im osigganie najszerszego

MOTION PERFECT

Robot bramowy 2-osiowy,
jednotasmowy

zakresu pozycji i orientacji. Te roboty spotyka sie
powszechnie w zastosowaniach zwigzanych ze spa-
waniem i malowaniem natryskowym, a takze przy

Przy uzyciu kontrolera ruchu MC664 mozliwe jest sterowanie maszyna majaca do 128 osi (64 kroko-
wych / serwo i 64 wirtualnych), 1024 wej$¢ cyfrowych, 1024 wyjs¢ cyfrowych, 32 wejécia analogowe
i 16 wejs¢ analogowych.

. ETHERNET fps -
ER) i
(S

Konfiguracja 2-osiowa z pojedynczg tasma ma prze-
wage nad typowym systemem XY w postaci row-
nomiernego roztozenia obcigzenia miedzy silnikami,
ograniczonej manipulacji kablami i czesto mniejszej
powierzchni podstawy. Mozliwo$¢ manipulowania
duzymi tadunkami sprawia, ze idealnie nadaja sie do
zastosowan zwigzanych z paletyzacja.

przenoszeniu materiatéw i obstudze maszyn.

dq.,'-,_

SCARA

Roboty SCARA to jedne z najbardziej elastycznych
konstrukcji robota, wystepujace w wielu wielkosciach
i zastosowaniach. Moga by¢ uzywane do pobierania
i przenoszenia lub do zastosowan zwigzanych z mon-

Pozycjonowanie drutami tazem, ale réwnie dobrze radza sobie z podazaniem ]
W tym zastosowaniu wykorzystuje sie od 3 do 6 dru- za sciezka, I [otrz spawaniu s klejehiu. = 'dl_‘d.'-) -
téw do pozycjonowania narzedzia w przestrzeni kar- Implemen?aqa robota SCARA firmy Tr|o pozwala na
tezjanskiej XYZ. Typowym zastosowaniem jest po- stosowanie od 2 do petnej liczby 6 osi z przegubem
zycjonowanie kamer na stadionach do "przelotéw". 0 3 stopniach swobody. Istnieja tez opcje kompen-

sujace mechaniczny ruch ze wzgledu na konfiguracje

silnikow.

www.multiprojekt.pl 13
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Flex-6 Nano Flex-6 Nano

FLEX'G NANO Flex-6 Nano jest kompaktowym, zintegrowanym rozwigzaniem EtherCAT, oferujgcym do 64
osi ruchu. Wbudowana pamie¢ moze zostac rozszerzona do 32 GB przez dodanie karty micro

. SD. Flex-6 Nano mozna ztozy¢ w jedna catos¢ z systemem Flexslice, co eliminuje potrzebe
- 64-osiowy Kontroler Ruchu EtherCAT ztacza EtherCAT (P366). Moduty systemu wejsé/wyjéé Flexslice firmy Trio stanowia solidne,
bardzo szybkie i elastyczne rozwigzanie, zaréwno do sterowania ruchem, jak i do ogdinej

automatyki. Czasy cykli EtherCAT siegajg 125 ps, a ztgcze szyny korzysta z technologii EBUS

reset adresu IP w celu przytaczenia wszystkich podmodutdéw do sieci EtherCAT bez pogorszenia skuteczno-
$ci dziatania. System Flexslice udostepnia wybor cyfrowych i analogowych modutéw wejs¢/

wyj$¢, jak rowniez modutdw ruchu z wyjsciami impulsowymi i kierunkowymi, przeznaczonymi

system do precyzyjnego pozycjonowania silnikéw krokowych i serwonapeddw poprzez odpowiednig
potaczeniowy technologie napedu. Cyfrowe moduty wejsé/wyjé¢ maja funkcjonalnoéé¢ wysokiej predkosci.

W celu utatwienia identyfikacji kazdy
modut Flexslice zawiera poreczng zdej-
mowang etykiete, na ktdérej mozna pisac.
Mozna jg po prostu wsuwac i wysuwac
ze szczeliny na gérze kazdego modutu.

FLEX-6 NANO FLEXSLICE
I FLEXSLICE | ZLEACZA
S—

etykieta

uzytkownika S Dodatkowo mozna zamontowa¢ moduty analogowe i moduty osi, tworzac znakomicie dopa-
sowany system, ktéry mozna w razie potrzeby potaczy¢ zdalnie z urzadzeniem nadrzednym.
Wszystkie moduty Flexslice obstugujg automatyczne adresowanie jednostki nadrzednej w celu
automatycznego wykrywania i konfigurowania modutéw przy uruchamianiu. tacznik szyny . | ) .
. . . ) s .y . . . Flex-6 Nano mozna potaczy¢ bezposrednio z syste-
moze obstugiwaé do 16 modutdw wejsé/wyjsé, ktdre majg wymuszona blokade mechaniczng — n — B e EE S eolbozalinn
i tacznik szyny, tworzac niezawodne ztgcze EBUS poprzez ptyte tylng. Kompletny zespdt @ h Gniazdo kart Micro SD e e e L'Jrzadzeme
diody statusu g 2 i ozwala na rozszerzenie ’
. mozna zamontowac na szynie DIN. NAPEDY NAPEDY SERWO pami g
montaz ETHERCAT 1 KROKOWE pamiect do :
i Sechy | Omaczeniapodukiow
. do 64 cyfrowych osi napedu EtherCAT P600 Flex-6 Nano, 2 osie
. czasy cykli EtherCAT 125 ps P6O1 Flex-6 Nano, 4 osie
etherne’z;oggin:gv;a:r\l: . procesor dwurdzeniowy ARM Cortex A7 1 GHz i MX7 P602 Flex-6 Nano, 8 osi
i L Meduyrommemen
: n iaci P603 Flex-6 Nano, 16 osi
Fieldbus, TRIO ActiveX + 128 MB pamieci DDR3 : A O
. 128 MB szybkiej szeregowej pamieci NOR Flash P36 progulfiiexsice Ethercat e EforC AT J{ P604 Flex-6 Nano, 32 osie
. zegar czasu rzeczywistego R MsEM AR SIS TSN i, (==cne STEr-AT 53 Bgegons P605 Flex-6 Nano, 64 osie
37 T P przez Flexslice EBUS i tacznik EtherCAT
- wbudowany tacznik EtherCAT do bezposredniego dostepu do urzgdzen podrzednych (dolne gniazdo RJ45). Obstugiwanych jest
| vtk i svciu Motion Perfect P376 Modut Flexslice 16 wy NPN i CST. Catkowita liczba potaczen pod- .
programowalny przez uzytkownika przy uzyciu Motion Perfec - — rzednych moze wynosi¢ do 128 weztéw,
- wysoka wydajnos¢, elastyczna topologia i prosta konfiguracja tacznie z wejsciami / wyjéciami i urzadze-
. . . L . . P378 Modut Flexslice 8 wyj$¢ analogowych L . .
o + cykl pracy magistrali komunikacyjnej zsynchronizowany z cyklem wykonywania programu niami ztozonymi.
wejscie na . X . i X P379 Modut Flexslice 8 wejé¢ analogowych
Karte SD « komunikacja w protokole EtherCAT z poszczegdlinymi modutami poprzez szyne EBUS £
€ i i P367 Modut Flexslice Termopara* £
« praktyczne ztacze typu Push-In — brak przerw pomiedzy modutami 5
. . . . , 9 F373 Modut Flexslice 8 we / 8 wy* -
« zwarta konstrukcja umozliwiajaca szybki demontaz poszczegdlinych modutéw
] ) P374 Modut Flexslice 2 serwo osie analogowe* _
sasilanie 24V - certyfikaty RoHS, CE i UL -
dostepne wkrotce « wielozadaniowy system operacyjny
obszerna biblioteka funkgcji ruchu
« jezyk ruchu TrioBasic LU
— .« programowanie zgodne z IEC611-3 ‘ ‘ ‘
v « funkcje umozliwiajace sterowanie robotem e \ 107mm \
e r ® « obstuga komunikacji wieloprotokotowej [l

14 www.multiprojekt.pl www.multiprojekt.pl 15



System Flexslice

System Flexslice

SYSTEM FLEXSLICE

Elastyczne urzadzenia EtherCAT

tatwe odpinanie

system
etykieta potaczeniowy
uzytkownika EBUS

0
diody statusu ;
3
]
]

7 montaz

§ 2

na szynie DIN

moduty rozszerzen
systemu Flexslice

porty EtherCAT

ztacze Flexslice

szybkie podtgczenie
zaciskow wtykowych
zasilanie 24V

Cechy

stosowanie z urzgdzeniami nadrzednymi
EtherCAT firmy Trio lub innych producentow
wysoka wydajnos¢, elastyczna topologia

i prosta konfiguracja

czas cyklu magistrali zsynchronizowany

z czasem serwonapedu kontrolera ruchu
modut ztacza magistrali z 2 portami
Ethernet RJ45 do potaczenia EtherCAT
protokoét EtherCAT pozostaje w petni nie-
naruszony do poszczegdlnych modutdw

z uzyciem systemu EBUS

funkcje wejs¢ / wyjséc écisle zsynchronizowa-
ne z ruchem przy uzyciu zegaréw rozproszo-
nych EtherCAT

automatyczne mapowanie do systemu wejs¢
/ wyj$¢ kontrolera ruchu

montaz na szynie DIN

praktyczne ztgcza zaciskowe

konstrukcja zaciskowa z szybkoztgczami dla
zapewnienia integralnosci mechanicznej
mozliwos¢ etykietowania przez uzytkownika

m—
EtherCAT.

System EtherCAT Flexslice oferuje szybkie rozszerzenie do za-
stosowan zwigzanych z ruchem i moze by¢ uzywany z urzadze-
niami nadrzednymi firmy Trio lub innych producentéw.

Moduty wejsé/wyjs¢ Flexslice firmy Trio stanowig solidne, szybkie i ela-
styczne rozwigzanie, zarébwno do sterowania ruchem, jak i do ogdlnych
zastosowan w automatyce. Obstugiwane sa czasy cykli EtherCAT wy-
noszace zaledwie 250 ps, a tacznik szyny korzysta z technologii EBUS,
co pozwala na przytaczenie wszystkich modutéw do sieci EtherCAT
bez pogorszenia skutecznosci dziatania.

System Flexslice oferuje wybér cyfrowych i analogowych terminali
wejs¢/wyjse, jak réwniez modutéw ruchu z wyjsciami impulsowymi
i kierunkowymi, przeznaczonych do precyzyjnego pozycjonowania
silnikébw krokowych i serwonapeddw poprzez odpowiednig techno-
logie napedu.

Cyfrowe moduty wejs¢/wyjs¢ sg urzadzeniami wysokiej predkosci.
Istnieje mozliwos¢ montazu dodatkowych modutdéw analogowych
i modutdw osi, co pozwala na stworzenie znakomicie dopasowane-
go systemu, ktéry w razie potrzeby mozna potaczy¢ z urzadzeniem
nadrzednym.

Wszystkie moduty Flexslice obstuguja automatyczne adresowanie jed-
nostki nadrzednej w celu automatycznego wykrywania i konfigurowa-
nia modutdéw przy uruchamianiu. £acznik szyny moze obstugiwaé do
16 modutdw wejsé/wyjsé, ktdre maja wymuszong blokade mechaniczng
i ztacze szyny, tworzac niezawodne ztacze EBUS poprzez ptyte tylna.
Kompletny zespdt mozna zamontowac na szynie DIN.

SYSTEM FLEXSLICE

NAPEDY NAPEDY SERWOC
ETHERCAT | KROKOWE

System Flexslice
zaczyna sie od tacznika

tacznik jest powigzany

Z siecig poprzez goérny
interfejs Ethernet. Dolne
gniazdo RJ45 moze by¢
wykorzystywane do pod-
taczania dalszych urzadzen
EtherCAT w tym samym
ciggu. W sieci EtherCAT
mozna zainstalowac
tacznik P366 w dowolnej
pozycji w ciggu Ethernet,
CO sprawia, ze nadaje sie
on do dziatania w poblizu
urzadzenia nadrzednego
lub w stanie zdalnym.

Mechanizm wymuszonej blokady "wciénij, aby zablokowa¢" mocno
taczy ze soba moduty Flexslice, tworzac stacje Flexslice. Wystarczy
po prostu przycisnaé¢ do siebie poszczegdlne moduty i przesunaé
blokady szybkomocujgce do odpowiedniego potozenia.

W celu utatwienia
identyfikacji kazdy
modut Flexslice zawiera
poreczng, zdejmowana
etykiete, na ktérej mozna
pisa¢. Wysuwa sie jg ze
szczeliny na gérze
kazdego modutu.

Solidna metalowa obu-
dowa stanowi mocng
bariere, oddzielajaca
wewnetrzng elektronike
od szyny DIN, co zapew-
nia ograniczenie hatasu

i utrudnia nagrzewanie
sie modutdw.

Bezposrednio programowalna macierz
bramek (FPGA) pozwala na indywidu-
alne dostosowanie funkcjonalnosci nie-
ktérych modutéw Flexslice przy uzyciu
aplikacji Motion Perfect v4. Program
moze zostac "zablokowany", co w efek-
cie zapewnia ochrone funkcjonalnosci
przed skopiowaniem.

Kazdy tacznik P366 EtherCAT obstuguje do 16

(8 w przypadku P375, P378 i P379) modutéw Flexslice.
Dalsze stacje mozna dodawac do sieci, korzystajac

z drugiego portu EtherCAT.

16 www.multiprojekt.pl
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System Flexslice

System Flexslice
SYSTEM FLEXSLICE

SYSTEM FLEXSLICE
Elastyczne urzadzenia EtherCAT

Elastyczne urzadzenia EtherCAT

na wyjsciu WDOG 24
Maks. prad
na wyjsciu WDOG o0 G
o 24V (+/-20%) DC @
Zasilanie 100mA
18 www.multiprojekt.pl www.multiprojekt.pl

NOWOSC!

NOWOSC!

NOWOSC!
Modut zapewnia rozwigzanie do - Modut ten taczy EtherCAT z segmentami Modut ten ma 4 wejécia cyfrowe (termopa- Modut ten ma 4 rezystancje wejscia tempera- Modut ten ma 2 wejscia dla czujnikoéw wa- Modut ten taczy binarne sygnaty sterowania Modut ten taczy sygnaty 24 VDC z urzadzen - Modut ten pozwala na kontrole dwoma serwo-
prostego oraz wygodnego podtaczenia - EtherCAT. Jedna stacja sktada sie z facznika rowe) o rozdzielczosci 16-bitowej. 4 wejécia tury (RTD) o rozdzielczoéci 16-bitowej. 4 wej- gowych o rozdzielczosci 16 bitéw. 2 wejscia z kontrolerem ruchu do urzadzen wyjéciowych - w maszynie do rejestrébw sterowania binarne- = silnikami lub silnikami krokowymi sprzezonymi
przewodédw zasilajacych czujnikéw . P366 i do 16 modutéw Flexslice EtherCAT. termopary sa wyprowadzane do jednorzedo- $cia RTD sa wyprowadzone do jednorzedowe- dla czujnikbw wagowych sg wyprowadzane maszyny przy napieciu 24 VDC. Wszystkie . go w kontrolerze ruchu. Wszystkie 16 wejs¢ . z enkoderem. Obstuguje on enkoder inkremen-
3-przewodowych. Urzadzenie posiada tacznik konwertuje przechodzace telegramy wego ztacza push-in. Drugie jednorzedowe go ztacza push-in. Drugie jednorzedowe ztacze do jednorzedowego ztacza push-in. Drugie 16 wyjéc¢ jest typu PNP i posiada izolacje elek- jest typu PNP i posiada izolacje elektryczna. talny. Modut moze by¢ skonfigurowany do ste-
dwa jednorzedowe konektory, wyposa- 7 protokotu Ethernet T00BASE-T na format zkacze push-in ma 4 wyjscia przekaznikowe. push-in ma 4 wyjscia przekaznikowe. jednorzedowe ztacze push-in ma 4 wyjscia tryczna. Potaczenia wyjsc i zasilania sg obstugi- Potaczenia wejsc i zasilania sa obstugiwa- rowania krok/kierunek. Dwa 20-pinowe ztacza
z0ne we wtykowe ztacza sprezy- sygnatu EBUS. przekaznikowe. wane przez 2 pojedyncze rzedy ztacz. Modut ne przez 2 pojedyncze rzedy ztgcz. Modut MDR zapewniaja potaczenie ekranowane dla
nowe, stanowiace izolowane zrédta Zasilanie poprzez EBUS Zasilanie poprzez EBUS — o Flexslice wskazuje stany sygnatéw wyjs¢ przez Flexslice wskazuje stany sygnatéw wyj$¢ przez sygnatéw wysokiej predkosci. Kazde ztacze
' i asilanie oprzez . A gy " o
potencjatow +24V oraz OV. Podtaczenie Zasilanie e V?C' O.8Atm|n dla Pobor pradu przez Pob6r pradu przez pop diody LED. diody LED. MDR umozliwia prace w petli zamknietej.
2 ilai catego systemu max 160 mA max 160 mA
przewgdovy NI E CFR Y modut (EBUS 5V) modut (EBUS 5V) IPelBr SR (P max 160 mA Pobér pradu przez max 110 mA IPEIDEI? (ST (P max 100 mA IREIDET? (SRR PIzZF max 180 mA
odpowiednio do gérnego oraz dolnego Potaczenie EtherCAT RJ45 : : modut (EBUS 5V) modut (EBUS 5V) modut (EBUS 5V) modut (EBUS 5V)
konektora sygnalizowane jest za pomo- Liczba wej$¢ 4 Lt e 4 : »
ca diody LED. Protokot EtherCAT A — LRT.E (lub 2 4-przewodowe) Litezor) wislfe 2 Liczba wyjé¢ cyfr. 16 (2 sekcje po 8) Liczba wejé¢ cyfr. 16 (2 sekcje po 8) Ve [en e 2 (programowa
> : KT . : konfiguracja
Pobor pradu Szybkos¢ przesytania o (A Rostsiclroit - T PTI00 2-, 3- lub P 4-przewodowe Zasilanie 24V (+/-20%) DC Zasilanie 24V (+/-20%) DC guraci)
przez modut 0 mA danych 4-przewodowe R el 5 bi - . Rozdzielczoé¢
ozdzielczos¢ 16 bit sSM/
(EBUS 5V) et el 2 rezystancyjny, Prég stanu ON n2v cil@RER S
Wymiary (mm) 17,2 x 147 x 107 V) Rozdzielczos$¢ 16 bit Liczba wyjs¢ 4 Typ obciazenia indukcyjny )
L 24 V (+/-20%) normalnie otwarty X . i pojemnosciowy [Pl siizinu OIFF o2Y Maks. czestotliwosé
Zasilanie Waga 160 g L X Liczba wyjs¢ 4 Inie otwart 8 MHz
DC Rodzaj wyj$¢ (NO) przekaznik - noImanie,olnaIty ) . . Prad na wejéciu 35 mA enkodera
Prad na weisci an Kabel sieciowy min. CATSe poétprzewodnikowy normalnie otwarty Rodzaj wyjs¢ (NO) przekaznik Gz BRI 9 (8 WoEs DIty sterowanie wypet
wejsciu el P potprzewodnikowy q Czestotliwos¢ -
Zgodnose RoHS, CE | UL P — Rodzaj wyjs¢ (NO) przekaznik Czas wytaczenia 210 ps (90% do 10%) granicana filtru wej R N nieniem sygnaty lub
L - ; potprzewodnikowy rezystancyjny, b Szeroko$¢ impulsu
Typ obciazenia indukcyjny L § Yiny, Maks. prad wyjscia 0,5 A na kanat (filtr RC) TR —— sygnat prostokatny
i pojemnosciowy rezystancyjny, Typ obciazenia indukeyjny z wypetnieniem
Typ obciazenia indukeyin i pojemnosciowy . 4 A na sekcje 50/50
Maks. napiecie wyj. 24V e | i pojemno?ciz;wy - : Maks. prad wyjscia 2 8 wyjéciami
e ra—— p— Maks. napiecie wyj. 24V Enkoder, impulsowe zgodny ze
AKS. prad wyjsciowy m e i Ochrona przeciw- o isci isci
Maks. napiecie wyj. 24V Maks. prad wyjéciowy 100 mA zwarc?owa 1,4 A na wyjscie wejécie/wyjscie standardem RS422
Maks. prad wyjéciowy 100 mA ) Przetwornik 2 x 12bit +/-10V @
OCth”é [pleEy- el cyfrowo-analogowy 5mA
przepieciowa
: - Wejscia 4 x 24V Isolated PNP
Zab'ezp|ef:zen|e przeq - przechwytujace
zmiang biegunowosci

inputs

Wyjécia WDOG

2 x normalnie otwarty
(NO) przekaznik
poétprzewodnikowy

Maks. napiecie

19



System Flexslice System Flexslice

SYSTEM FLEXSLICE

Elastyczne urzadzenia EtherCAT

SYSTEM FLEXSLICE

Elastyczne urzadzenia EtherCAT

e
EtherCAT.

Modut ten umozliwia przytaczenie do 3 silni- Modut ten taczy sygnaty sterowania binarnego — Modut ten taczy sygnaty 24 V DC z urzadzen - Modut ten ma osiem wyjs$¢ z programowal- - Modut ten ma osiem wejs¢ z programowal- - P362 Power Connect
kéw krokowych lub enkoderéw do systemu z kontrolera ruchu do urzadzen wyjsciowych - w maszynie do rejestréw sterowania binarne- -— nym zakresem napiecia, przy czym kazda jest - nym zakresem napiecia, przy czym kazda jest - o Typ ztacz Push-in — P —
sterowania. Obstuguje enkodery inkrementalne maszyny, takich jak: przekazniki, styczniki, go w kontrolerze ruchu. Wszystkie 16 wej$¢ zdigitalizowana do rozdzielczosci 12-bitowej. . zdigitalizowana do rozdzielczosci 12-bitowej. . Max cH 46 - ey | SinEreel
lub absolutne SSI, BiSS, Endat lub Tamagawa. zawory, lampy itp. przy napieciu 24 V DC. jest typu NPN i posiada izolacje elektryczna. Wszystkie 8 pojedynczych wyj$¢ asyme- Wszystkie 8 pojedynczych wejs¢ asyme- SIS Cib [elrSere o m P367 Modut termopara
W przypadku skonfigurowania jako wyjscie Wszystkie 16 wyjs¢ jest typu NPN i posiada Potaczenia wejs¢ i zasilania sg obstugiwa- trycznych ma wspélny potencjat OV i sg one trycznych ma wspdiny potencjat OV i sg one Wymiary (mm) 15 x 147 x 107
silnika krokowego / impulsowe, 0$ moze izolacje elektryczna. Potaczenia wejs¢ i za- ne przez 2 pojedyncze rzedy ztgcz. Modut wyprowadzone do pojedynczego ztacza. wyprowadzone do pojedynczego ztacza. P368 Modut RTD
by¢ wyjsciem krok / kierunek lub wyjéciem silania sg obstugiwane przez 2 pojedyncze Flexslice wskazuje stany sygnatéw wyjs¢ przez . - Waga 1459 P369 M
odut wagow:
enkodera kwadraturowego. Pojedyncze ztacze rzedy ztacz. Modut Flexslice wskazuje stany diody LED. Zasilanie poprzez EBUS Zasilanie poprzez EBUS g Cykl odéwiezania oo
MDR stanowi niezawodne, ekranowane ztacze sygnatow wyjs¢ przez diody LED. 5 5 ~ >125us P371 Modut 16 wy PNP
by 5 - a ? Y9 yisc p y Pobér pradu przez Pobér pradu przez max 200 mA Pobor pradu przez max 160 mA S EtherCAT y
-drozne do sygnatéw wysokiej predkosci. _— q Sl (EEUS B max 100 mA modut (EBUS 5V) modut (EBUS 5V) =7 VRS —
Modut P375 jest kompatybilny z wiekszos- o [PTRE (e max 110 mA el ¢ ) — — Izolacja 1KV Sl SR
cia napedéw mikrokrokowych o wysokiej modut (EBUS 5V) Lifeziom waike 62 o . Napiecie sygnatu -10..+10V; 0..+10V Napiecie sygnatu -10..+10V; 0..+10V —— p——— p373 Modut 8 we / 8 wy
i 2 . . 16 (2 sekcje po 8) godnos¢ OHS i
rozdzielczosci. Liczba wyjs¢ ) cyfrowych 2
. cyfrowy{:h 6l(2lsekcielpol8) e Pl Rt jnax +/-6 mA Prad sygnatu CeZOIA P374 Modut analogowy 2 osie serwo
Maks. czestotliwos¢ 8 MHz Zasilanie 24V (+/-20%) DC Rozdzielczosé 12 bit Rozdzielczos¢ 12 bit )
kroku Zasilanie 24V (+/- 20%) P375 Modut Flex 3-osiowy
: Prog stanu ON 137V Impedancja 7 Ochrona v 376 PN
» Kontrola sygnatem rezystancyjny, - o BRY wyjéciowa przeciwprzepieciowa 107mm odut 16 wy
Szeroko$¢ kroku / kroku i kierunku lub Typ obciazenia indukeyin rég stanu )
impulsu rostokatnym A/B » s i I~ . y'J .y Liczba wyjs¢ Liczba wejs¢ 8 Py o IOAWEINEN
® P atny i pojemnosciowy Prad na wejsciu 35 mA ¥ 8 :
fazowym ) analogowych P378 Modut 8 wyj$¢ analogowych
Czas wtaczenia 75 ps (90% do 10%) Czestotliwosé
Maks. czestotliwose i i i P379 Modut 8 wejs¢ analogowych
el 8 MHz Czas wytaczenia 105 s (10% do 90%) gra”'c(:_’l‘ta 2'2;")“ e B L o
iltr
Maks. prad wyjscia 0,5 A na kanat
Pobér pradu przez max 150 mA
modut (EBUS 5V) VA me =k
o e
Maks. prad wyjscia S
Programowanie przez el z 8 wyjsciami
uzytkownika Ochrona .
P ilnika krok przeciwzwarciowa S R TR
ort S'/”' " rg OWE | Jlacze MDR 0-5V
o i eele Ochrona el
i przeciwprzepieciowa
Maks. liczba osi STl HeleAzs
oprogramowanie) Zabezpieczenie przed tak
Wyjscie Watchdog tak zmiang biegunowosci
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MC6N-ECAT

MC6N-ECAT

A\ﬁ MC6N-ECAT

Kontroler Ruchu EtherCAT

CAN bus

wejscie na karte SD

programowanie ethernetowe

PLC / HMI Fieldbus, TRIO ActiveX [ S0 - Emercar | na jednoczesne uruchamianie kilku transformacji kinematyki robotow. Jas-
- do 64 cyfrowych osi napedu EtherCAT | ny, tatwy do odczytania podséwietlany wys$wietlacz pozwala tatwo ustali¢
« czasy cykli EtherCAT 125 ps | stan sterownika. Ptyta tylna w postaci jednoczes$ciowego odlewu z metalu
i 2 L} 3 0 a A a8 q A a .
RS232 / RS485 Modbus RTU, Hostlink . procesor dwurdzeniowy ARM Cortex A7 1 GHz i.MX7 o stanowi uziemiong obudowe poprawiajaca ttumienie hatasu w $rodowisku | |
lub programowane przez uzytkownika ‘ 3 s rzemystowvm ‘ 40mm 120mm |
. 128 MB pamieci DDR3 i P VSOV
« 128 MB szybkiej szeregowej pamieci NOR Flash ‘ e e
wyswietlacz statusu . zegar czasu rzeczywistego @ @ § @
« do 1024 wejs¢/wyjs¢ EtherCAT b — —
.. — C omecmmwe
(N . 8 wejs¢ cyfrowych (w tym 4 szybkie wejscia rejestrujgce) :? :3: i, N ETHERNET I/P poc0 ————
A ) - 8 cyfrowych wej$¢/wyjs¢ dwukierunkowych —{ AT fos Sae ek BlnCAY2_ 1014 >
enkoder + krok / kierunek + absolutny L L S T T P961 MC6N-ECAT, 4 osie <
- port Ethernet obstuguje Ethernet IP, Profinet, MODBUS, LAN i WAN : i U
] L P962 MC6N-ECAT, 8 osi ‘o
IRl R 2 P963 MC6N-ECAT, 16 osi 1
diody statusu « obstuguje tryby kontroli pozycji, predkosci i momentu obrotowego po64 PP ——
« obstuguje enkodery absolutne BIiSS, EnDAT i SSI — MCEN-ECAT, 64 osie

port EtherCAT

8 wejs¢ oraz 8 dwukierunkowych « mozliwos¢ rozszerzenia o dodatkowe wejscia / wyjscia EtherCAT / CANopen MCEN NAPEDY ETHERCAT SYSTEM FLEXSLICE P366 - P379 System Flexslice EtherCAT {8
RO (O RHDIEE . podséwietlany wyswietlacz LCD ETHERCAT P317 - P327 Moduty we / wy CAN |

. certyfikaty RoHS 2 i CE P750 Runtime kontroli kinematyki | &

139

zasilanie 24V

MC6N-ECAT jest kontrolerem ruchu o wysokiej wydajnosci, ktéry moze obstugiwacé w czasie rzeczywistym
do 64 zdalnych serwonapeddw i napeddw krokowych poprzez magistrale EtherCAT. Wykorzystuje dwu-
rdzeniowy procesor o czestotliwosci 1GHz, co czyni go idealnym rozwigzaniem do maszyn o duzej liczbie
osi lub do zastosowan w robotyce. MC6N-ECAT obstuguje do 64 osi ruchu z 64-bitowym catkowitoliczbo-
wym rejestrem pozycji dla ultra precyzyjnej rozdzielczosci osi. Napedy podrzedne EtherCAT oraz moduty
wejéé/wyjs¢ mozna taczy¢ i uruchamia¢ w trybach cyklicznej synchronizacji pozycji, predkosci lub momentu
obrotowego, pod warunkiem, ze sg one obstugiwane przez naped. Programowanie MC6N jest identyczne
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 swéj system. Dzieki temu, ze wszystko jest programowane z jed-
nego miejsca w ramach oprogramowania Motion Perfect, sterowanie maszynami nigdy nie byto tak tatwe.

Cechy

« elastyczne ksztatty krzywek CAM, ruch sprzezony
- wyjscie sprzetowe do sterowania kamera / laserem
- izolowany port napedu krokowego / enkodera

« gniazdo kart pamieci SD

Whbudowany port Ethernet umozliwia programowanie i potgczenie po-
wszechnie stosowanych protokotéw PLC i HMI, bezposrednio do MC6EN.
Programy uzytkownika mogg by¢ pisane w wielozadaniowym jezyku
TrioBASIC firmy Trio, z wykorzystaniem poteznego oprogramowania do
rozwijania aplikacji Motion Perfect v4, ktére utatwia obstuge ztozonych
ruchéw. Jako opcja dostepne sa jezyki zgodne z norma przemystowa IEC
61131-3, pozwalajace na stworzenie w petni funkcjonalnego systemu pro-
gramowania PLC. Kazda 0$ mozna zaprogramowac tak, by poruszata sie
korzystajac z interpolacji liniowej, kotowej, spiralnej lub sferycznej, elektro-
nicznych krzywek, sprzezonych osi i przektadni. Moc sterownika pozwala

B |8 &

o e e o

WEETMC BN

L Ut,‘la:ul_-md-i:'h‘ﬂ‘ﬂ v

i el bl 8

m—
EtherCAT.
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MC664-X / MC664

MC664-X, MC664

@) MC664-X /MC664

%" 4-rdzeniowy, 128-osiowy Kontroler Ruchu

montaz na panelu
lub na szynie DIN

wyséwietlacz i diody statusu

RS232 / RS485 Modbus RTU, Hostlink
lub programowane przez uzytkownika

programowanie ethernetowe
PLC / HMI Fieldbus, TRIO ActiveX, UDP

port EtherCAT

uniwersalny port osi:
enkoder + krok / kierunek + absolutny

wejscie na karte SD

I/O, CAN, zasilanie, analog, WDOG

miejsce na pierwszy
modut rozszerzen

MC664 / MC664-X to najbardziej wydajny i najbardziej elastyczny kon-
troler ruchu firmy Trio, oparty na czterordzeniowym procesorze Cortex
A9 1 GHz ARM. Modele MC664 (jednordzeniowy) i MC664-X obejmujg
W sumie 128 osi programowych, w tym maksymalnie 64 osie silnikow
i 64-bitowe catkowitoliczbowe rejestry pozycji. Ultra precyzyjng roz-
dzielczo$¢ osi zapewniajg 64-bitowe obliczenia zmiennoprzecinkowe.
Dzieki modutom rozszerzen kontrolery ruchu z serii MC664 obstuguja
do 64 cyfrowych sterownikdw sieciowych, 24 analogowych sterowni-
koéw serwonapeddéw, 25 napeddédw impulsowych i kierunkowych oraz
25 enkoderéw absolutnych i inkrementalnych.

Cechy

do 128 osi:

- 64 osie silnika krokowego / serwonapedu i 64 osie wirtualne
precyzyjne 64-bitowe obliczenia ruchu, dzieki czterordzeniowemu
procesorowi Cortex A9 o czestotliwosci 1 GHz (P862)
dedykowany rdzen komunikacji

wbudowany port EtherCAT

interpolacja liniowa, kotowa, helikalna i sferyczna

elastyczne ksztatty krzywek CAM, ruch sprzezony

obstuga enkoderdéw absolutnych EnDAT i SSI

wyjscia sprzetowe do sterowania kamera / laserem
wbudowane interfejsy Ethernet-IP / Modbus TCP / Ethernet
modut Anybus-CC do Flexible Factory Comms, w tym ProfiNet /
Profibus

opcja programowania zgodnego z horma IEC 61131-3
programowanie wielozadaniowym jezykiem ProMulti-tasking BASIC
obstuga plikéw tekstowych

transformacje kinematyki robotéw

gniazdo karty pamieci SD

rozszerzenie o wejscia / wyjscia CANopen

podswietlany wysSwietlacz LCD

certyfikaty RoHS, UL i CE

m—
EtherCAT.

Kazda 0$ mozna zaprogramowac tak, by poruszata sie, korzystajac z inter-
polacji liniowej, kotowej, helikalnej lub sferycznej, elektronicznych krzywek,
sprzezonych osii przektadni. Moc czterordzeniowego procesora o czesto-
tliwosci 1 GHz pozwala na jednoczesne uruchamianie kilku transformacji
kinematyki robotow.

Wbudowany port Ethernet umozliwia programowanie i przytaczenie po-
wszechnie stosowanych protokotéw PLC i HMI bezposrednio do MC664.
Programy uzytkownika moga by¢ pisane w wielozadaniowym jezyku Trio-
BASIC firmy Trio, z wykorzystaniem poteznego oprogramowania do roz-
wijania aplikacji Motion Perfect, ktére utatwia obstuge ztozonych ruchéow.
Jako opcja dostepne sg rowniez jezyki zgodne z normg przemystowa IEC
61131-3, pozwalajace na stworzenie w petni funkcjonalny system progra-
mowania PLC.

Jasny, tatwy do odczytania podswietlany wysé$wietlacz pozwala tatwo ustali¢
stan sterownika. Ptyta tylna w postaci jednoczes$ciowego odlewu z metalu
stanowi uziemiong obudowe poprawiajgcg ttumienie hatasu w Srodowisku
przemystowym. Dostepny w wersji jedno- i czterordzeniowe).

Wersja czterordzeniowa P862 ma 2 wbudowane osie EtherCAT, ktdre moz-
na rozbudowac przez zakup modutu zdalnych osi FEC P914. Jednordzenio-
wy kontroler ruchu MC664 stanowi bezposredni zamiennik dla MC464, gdyz
ma takie same wymiary podstawy jak poprzednik. Ma tez wbudowany port
EtherCAT, ale zadne osie nie sg uruchamiane domysinie.

‘ P861 MC664 (wersja 1-rdzeniowa)

‘ P862 MC664-X (wersja 4-rdzeniowa)

P871 MC664 RTEX Interface
P872 MC664 Sercos Interface
P873 MC664 SLM Interface
P876 MC664 EtherCAT Interface
P879 MC664 FlexAxis 4 Interface
P874 MC664 FlexAxis 8 Interface
P381 MC664 FlexAxis Splitter Cable
P875 MC664 Modut Anybus-CC
pP878 MC664 Modut koncowy
P750 Runtime kontroli kinematyki
P366 - P379 System Flexslice EtherCAT
P317 - P327 Moduty we / wy CAN
P914 2 x osie EtherCAT

:

\
184mm

154mm |
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MC664-X / MC664 - moduty rozszerzen

Konfiguruj swoja aplikacje przez dotgczenie do 7 modutdw rozszerzen w formacie potowy wyso-
kosci lub 3 moduty rozszerzen petnej wysokosci.

Kazdy modut mozna tatwo dotgczy¢ do sterownika potgczeniem magistrali o wysokiej gestosci. Unikato-
wy sposob taczenia scala uziemienia wszystkich modutéw i kontrolera ruchu. Opracowany przez firme Trio
system wigczania funkcji kodem do aktywowania osi pozwala na skalowanie catego systemu doktadnie do

konkretnych wymagan.

Modele P876, P872 i P871 sg standardowo wyposazone w dwie osie na modut. Aby dodac¢ dalsze osie, mozna
zakupi¢ kod wtaczajacy funkcje P914. Kazdy kod P914 podwaja liczbe dostepnych osi:

P861 + P914 = 2 zdalne osie

P861 + 2 x P914 = 4 zdalne osie
P861 + 3 x P914 = 8 zdalnych osi
P861 + 5 x P914 = 16 zdalnych osi

P862 + P914 = 4 zdalne osie

P862 + 2 x P914 = 8 zdalnych osi
P862 + 3 x P914 = 16 zdalnych osi
P862 + 5 x P914 = 64 zdalne osie

Aktywne osie mozna uzywac przez wbudowany port EtherCAT lub przez moduty rozszerzen P876, P872 i P871.

Sie¢ EtherCAT Sercos I Panasonic (RTEX) SLM
Predkos¢ sieci 100 Mbps 4, 8 lub 16 Mbps 100 Mbps SLM Standard
Topologia tancuch pierscien pierscien gwiazda
Max. liczba osi na interfejs 64 16 32 6
Max. liczba interfejséw na MC664 7 7 7 7
Max. liczba osi na MC664 64 64 64 42
Kabel STP Cat 5-e lub lepszy Swiattowdd STP Cat 5-e lub lepszy RS485
Szyna do MC664 32 Bit 32 Bit 32 Bit 32 Bit
Repesiee Pl wejscia 8 x 24V wejécia 8 x 24V wejécia 8 x 24V wejscia 6 x 24V
na podstawie czasu
Optycznie izolowane wejscia rejestracyjne tak tak tak tak
Mapowanie dowolnycr} we.jéé / wyjsé tak tak tak tak
do dowolnej osi
Zdalna rejestracja tak tak nie nie

Modut zaslepiajacy, ktéry gwa-
rantuje, ze system jest potaczony
w cato$¢ mechanicznie, jezeli s
jakies$ luki w budowie. Nie ma po-

taczenia magistrali komunikacyjnej,

ale P878 jest konieczny do
uziemienia.

Modut CompactCom dodaje obstuge
modutéw urzgdzenia Anybus Com-
pactCom wyszczegdlnionych ponizej
i kupowanych osobno.

Profibus
DeviceNet
CANopen

CC-Link

EtherNet IP
uUsB
Modbus-TCP
Modbus-RTU
RS232
RS485
Profinet I/O
Bluetooth

e

Do uzytku z silnikami krokowymi, serwonape-

dami analogowymi i silnikami piezoelektrycz-

nymi z dostepng obstuga dla absolutnych en-

koderéw SSI/ Endat / Tamagawa. Dostepne

sg standardowe moduty interfejséw FlexAxis
w wersjach 4-osiowcyh (P879) i 8-osiowych

(P874). Na specjalne zamdwienie dostepna
jest wersja 8-osiowa (P881) z absolutnym

enkoderem SSI.

0Os 0 Osie podstawowe + AS Osie podstawowe + AS Osie podstawowe + SSI + AS

0s81 Osie podstawowe + AS Osie podstawowe + AS Osie podstawowe + SS| + AS

0§ 2 Osie podstawowe + AS Osie rozszerzone + AS Osie podstawowe + SSI + AS

0§ 3 Osie podstawowe + AS Osie rozszerzone + AS Osie podstawowe + SS| + AS

0s 4 Osie rozszerzone + AS - Osie podstawowe + SSI + AS

Os5 Osie rozszerzone + AS - Osie podstawowe + SS| + AS

0s 6 Osie rozszerzone + AS = Osie podstawowe + SSI + AS

087 Osie rozszerzone + AS - Osie podstawowe + SS| + AS
Max. liczba interfejséw na MC664 3 3 3
Max. liczba osi na MC664 24 12 24

Ztacza: Enkoder

15pin HD D-type

15pin HD D-type

15pin HD D-type

Okablowanie dyskretne

wyjmowany blok zaciskéw

wyjmowany blok zaciskéw

wyjmowany blok zaciskéw

Szyna do MC664

32 Bit

32 Bit

32 Bit

Wejscia rejestrujace*

elastyczna rejestracja
na wszystkich osiach

elastyczna rejestracja
na wszystkich osiach

elastyczna rejestracja
na wszystkich osiach

Rejestracja na podstawie pozycji

wejécia 4 x 24V

wejécia 4 x 24V

Dwukierunkowe wejscie rejestrujgce

8 = 4 x 24V 4 x 24V 4 x 24V
na podstawie pozycji
Optycznie izolowane wejscia rejestrujace tak tak tak
Ma.\pow.:-?me dowolnego WEJ.§CIa. tak tak tak
rejestrujgcego do dowolnej osi
Niezalezna konfiguracja osi tak tak tak
Liczba wyj$¢ 16-bitowych DAC 8 4 8

P381 - kabel rozdzielczy (breakout) do roz-
dzielania ztaczy typu D o wysokiej gestosci
do standardowych ztgczy 9-pinowych typu D.

* nie dotyczy osi absolutnych

Osie podstawowe - moga by¢ konfigurowane w oprogramowaniu jako wyjécia impulsowe i kierunkowe do silnikoéw krokowych lub serwonapedéw. Moga tez

by¢ konfigurowane do sprzezenia zwrotnego enkodera inkrementalnego lub symulowanego wyj$ciem enkodera.

Osie rozszerzone - oprocz funkcjonalnosci osi podstawowych te osie moga tez by¢ konfigurowane do enkoderéw absolutnych SSI, Tamagawa lub EnDat.

AS - Analogowy serwonaped z "zamknieta petlq”, korzystajacy z wbudowanego wyjsécia analogowego +/- 10V.

MC664-X / MC664 - moduty rozszerzenh
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PC-MCAT 64 PC-MCAT 64 / PC-MCAT S

PC'MCAT 64 PC-MCAT 64 firmy Trio to innowacyjne Rozwigzanie Ruch + PC. Potezny czterordzeniowy procesor Intel Atom uzyty PC'MCAT S
i ! zostat do napedu zaréwno wysokowydajnego kontrolera ruchu, jak tez kompaktowego komputera klasy PC, na ktérym
“" l . uzytkownik moze uruchamia¢ swoje aplikacje w systemie Windows. Oprogramowanie kontrolera PC-MCAT korzysta z : .
N= 64-osiowy kontroler ruchu EtherCAT + PC rozszerzen czasu rzeczywistego, aby umozliwi¢ zaréwno systemowi Windows, jak i kontrolerowi ruchu, dziatanie bez- s 2U8IBIT BRI Oprogramowanie Kontroler Ruchu
posrednio na swoich wiasnych rdzeniach procesora. Cykl pracy serwonapedu 250 /500 /1000 / 2000 ps
Tryby napedu pozycja / predko$¢ / moment obrotowy

Kontroler ruchu ma swéj wtasny dedykowany port nadrzedny Ethernet do komunikacji zgodnie z interfejsem Ether- Interpolacia liniowa / kolowa / hellkalna / sferyezna / krzywe przejéciowe / tangensowa _ Kontroler Ruchu PC-MCAT moze by¢ urucha-
CAT, ktory umozliwia przesytanie pakietoéw danych z btedem synchronizacji mniejszym niz 1 us. Procesor Atom E3845 Tryby taczone S N R S— Minimalne wymagania systemowe miany na dowolnie wybranym komputerze prze-

o czestotliwosci 1.91 GHz dziata w parze z 4 GB pamieci RAM oraz mozliwym do rozbudowania szybkim dyskiem SSD mystowym klasy PC z systemem Windows. PC-

bateria litowa PLC karta Realtek Ethernet Network - 8169 architektura: jeden

o dtugiej zywotnosci 0 pojemnosci 64 GB, aby zapewni¢ wystarczajacg wydajnos¢ komputera dla wielu typow maszyn. port bedzie uzywany jako tacznik EtherCAT -MCAT S zapewnia Wszystkie funkcje PC-MCAT
Szybkos¢ 100 Mbps . — éci i . . , . .
b ek 05 sl seawalat 8 whtaczens 18 Rkl Wipskiecielogiegipinatian o earcimostalze i
- j 51N i i i i i - Warstwa fi T00BASE-TX petny dupleks (IEEE 802.3 : C , : g
' Kontroler PC-MCAT Je§t szczegolnie odpoywedm tam, gdzie typ maszery Yvymaga 'sprzetu i oprogramowania kompu arstwa fizyczna petny dupleks ( ) e gy g e e g b o stalowaé na odpowiednim komputerze klasy PC.
diody statusu terowego w potaczeniu z poteznym 64-osiowym kontrolerem ruchu. Dzieki portowi HDMI mozna korzystac z ekrandw Kabel ekranowana skretka dwuzytowa (TIA/EIA-568B CATSe) «minimum 1 port USB
- . A X - . « Windows 7 / Windows 7 Embedded 64-bitowy - . . . a
o wysokiej rozdzielczosci. Topologia liniowa, drzewa lub gwiazdy . RTX64 3.3 Update 2 Runtime Iub wyzej To podejscie pozwala uzytkownikowi na wybor pred-
Ethernet 1000 Base-T ) . o ) ) o ) 1zolacja transformator impulsowy izolujacy z dtawikiem sygnatu wspotbieznego - instalacja firmware PC-MCAT kosci procesora, mozliwosci grafiki i wielkosci pamieci,
Duzy dysk SSD o pojemnosci 64 GB moze przgchowngc ogromne |Iosc! danych mgsz¥n i formu}.'W kontrolerge Konektor Stz RI45 Zalecane wymagania sprzetowe dajac skalowalne rozwigzanie, ktdre bedzie pasowac
PC-MCAT wbudowane sa dwa porty Ethernet GBit. Mozna je wykorzystywac¢ do komunikacji fabrycznej lub potaczenia : :
kamery lub kamer wizyjnych, ktérych dane m by¢ przetwarzane b $rednio na rdzeniach komputera PC Dtugos¢ kabla max 100 m miedzy weztami + procesor czterordzeniowy Intel Atom 1910 MHz e e
N EIE I CIWIZYIIVEIKTORY e LgalpyepizeRVaZaneluezpos ® ZENISiC PULETENes . 4GBRAM Oprogramowanie PC-MCAT S mozna zainstalowa¢ na
ort ethernetow Czas cyklu 250 ps, 500 ps, 1000 ps lub 2000 ps . . . .. . . .
d k pt ia Gige Visi ; i i i i A g i i i i . ” - : - gysgriwgiirizte(gtherCAT'dodatko komunikacyjny) prObe bez |Icel’1CJI. BQdZIG [IEIEONTRENE (SlredSt2 Jedna go-
O wykorzystania Gige Vision Aplikacje komputerowe danej maszyny moga komunikowac sie z kontrolerem ruchu firmy Trio, pracujgcym na jego de- Synchronizacja technologia zegardw rozproszonych; Jitter <1 us porty ! Wy komunikacyiny dzine po kazdym resecie. Petnym dziataniem funkcji

dykowanym rdzeniu procesora korzystajac z szybkiej pamieci dzielonej. Sekwencje sterowania maszyna moga by¢ albo Protokét COE, SoE
wykonane w wielozadaniowym jezyku TrioBASIC / IEC61131 kontrolera ruchu, albo moga by¢ pisane jako aplikacja PC

Liczba osi 64
(na przyktad w C), wysytajaca zapytania dotyczace ruchu + I/O do kontrolera ruchu. Narzedzie firmy Trio do rozwijania
. .. . ¥ N . ) . . . Liczba weztéw maksymalnie 128 weztéw podrzednych (slave)
aplikacji Motion Perfect v4 moze by¢ uruchamiane bezposrednio na PC-MCAT lub zdalnie na laptopie przez Ethernet. P762 oprogramowanie PC-MCAT S (2 osie)
cykliczna synchronizacja pozycji, cykliczna synchronizacja predkosci,

Tryby ruchu

steruje sie przez klucz sprzetowy na USB dostarczany
przez firme Trio.

port EtherCAT

cykliczna synchronizacja momentu

wyjécie HDMI Cechy Przesytanie parametréw CoE: Odczyt/zapis obiektu. SOE: Odczyt/zapis IDN
- rozwigzanie Ruch + PC do maszyn potrzebujacych automatyzacji _ Wejscia/wyjscia do 8192 —
A . Flexslice EtherCAT ———

cesorem Atom E3845 o czestotliwosci 1.91 GHz RECORNSZD SySt_em bt 'C_e -t EHS : e— czterordzeniowy Intel Atom™ E3845 191 GHz Po12 podwojenie osi

.« potezny kontroler ruchu Trio oparty na EtherCAT z obstugg do 64-0si P750 Runtime kontroli kinematyki pa— 4 B DORS

« rozszerzenie czasu rzeczywistego RTX64, umozliwiajgce prace za- P12 2 x EtherCAT Axes

4 x USB 2.0 . . A q a 5 Ethernet 2 x Ethernet GBit + port EtherCAT - —=
% 3 rowno systemu Windows, jak i kontrolera ruchu, bezposrednio na FdEE2 30 s

witasnych rdzeniach procesora Homl EanaiE e () ' e

Audio przez HDMI

- konfiguracja Plug and Play EtherCAT, rozszerzalna obstuga serwona-
pedow, wejsé/wyjs¢ i urzadzen od ponad 100 producentdw F USB 5 portéw USB
A A i A P760 Kontroler PC-MCAT 64 EtherCAT
-+ programowanie w tatwym jezyku TrioBASIC, wbudowanych jezykach Bateria zywotnoé¢ 8 lat, typ kompatybilny PLC, wymiana bez otwierania obudowy

zgodnych z norma IEC 61131 lub komputerowych jezykach programo-
wania, takich jak C
+ 4 GB RAM + 64 GB SSD z mozliwoscig rozbudowy

. wbudowany port Ethernet GBit do kamer wizyjnych Eth e rCAT - G Lezyiatrakowe
®

. certyfikaty RoHS i CE System operacyjny Windows z rozszerzeniem czasu rzeczywistego RTX64

kontrolowane wytaczanie podwadjnej Zasilanie 24V +/- 20%, izolowane zrédto zasilania

mocy wejsciowej 24 VDC

Temperatura dziatania 0-40°C

+8 LvIOW-Od
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DX4

jednoosiowy serwonaped

NOWOS¢!

wys$wietlacz statusu

dioda statusu

porty EtherCAT

Safety STO

7 wejs¢ cyfrowych
(2 dedykowane wejscia
do czujnikéw krancowych)

4 wyjscia cyfrowe
(z mozliwoscia podtaczenia
zewnetrznego enkodera)

zasilanie serwosilnika

enkoder serwosilnika

zasilanie serw

zasilanie obwodu sterujacego

DX4 to nowo opracowany jednoosiowy serwowzmacniacz, zaprojektowany do
ptynnej pracy z kontrolerami Trio. Jest w petni zintegrowany z oprogramowaniem
Motion Perfect. DX4 ma moc znamionowag od 50 W do 3000 W. Silniki EM3A
gwarantujg wysoka predkos¢ oraz matg bezwtadnos¢, dzieki czemu sg stosowane
w maszynach o wysokiej precyzji i doktadnosci. Integracja kontrolera z serwonape-
dem DX4 pozwala na kompletng konfiguracje podzespotébw za pomoca jednego
narzedzia programistycznego poprzez uruchomienie, diagnostyke i programowa-
nie. Koncentrujac sie na tatwosci uzytkowania oraz konfiguracji, DX4 minimalizuje
czas instalacji i wdrozenia, pozwalajac skupic sie na swojej aplikaciji.

Cechy

« zintegrowany serwonaped z oprogramowaniem Motion Perfect
» obstuga EtherCAT, czas cyklu do 125us
« kompaktowy rozmiar
« normy bezpieczenstwa STO (SIL3, PLe)
« napiecie zasilania 200 VAC napeddéw od 50 W do 3000 W
« silniki o matej bezwtadnosci
« enkoder absolutny 20-bitowy lub 23-bitowy
. mozliwos¢ przecigzenia do 350%
- wspodlna szyna DC dla rbwnowazenia obcigzenia
- funkcje wewnetrznej ochrony napedu
« 7 wejs¢ cyfrowych, 2 dedykowane wejscia do czujnikdw kraricowych
« 4 wyjscia cyfrowe
« mozliwo$¢ podtaczenia zewnetrznego enkodera
» autotuning czasu rzeczywistego z funkcjami:
- ttumienia drgan
- kompensacji tarcia

|

i

P —

\ ?-£  R
EtherCAT. ™ ===

b

DX4-1A5A 50W 172 38 180
DX4-101A 100w 172 38 180
DX4-102A 200W 172 38 180
DX4-104A 400W 172 38 180
DX4-108A 750W 172 65 180
DX4-110A kw 172 65 180
DX4-115A 1.5kW 172 65 180
DX4-120A 2kwW 172 95 180
DX4-130A 3kwW 172 95 180

Napiecie zasilania: 200 VAC

DX4 | serwosilniki serii EMG i EM3A

EMG

serwosilnik

Cechy

napiecie zasilania: 200 VAC
enkoder absolutny:

- F: 20-bitowy

- L: 23-bitowy

rodzaj watu:

- 1.z wpustem

- 2: bez wpustu

dodatkowe opcje:

- 1: brak

- 2: uszczelnienie olejowe

- 3: hamulec (24VDCQC)

- 4: uszczelnienie olejowe + hamulec

IP65 dla serii EMG
IP67 dla serii EM3A

EM3A

serwosilnik

EMG-10 TkW 4.78 Nm 132
EMG-15 1.5 kW 7.16 Nm 18.4
EMG-20 2 kW 9.55 Nm 235
EMG-30 3 kW 14.3 Nm M3
EM3A-A5 0.05 kW 0.16 Nm 0.02
EM3A-01 0.1 kW 0.32 Nm 0.04
EM3A-02 0.2 kW 0.63 Nm 0.15
EM3A-04 0.4 kW 127 Nm 0.24
EM3A-08 0.75 kW 239 Nm 0.91
EM3A-10 TkW 318 Nm 114
EM3A-15 15 kW 4.78 Nm 224
EM3A-20 2 kW 6.37 Nm 228
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MC403 / MC403-Z

MC403 / MC403-Z

‘aw MC403/MC403-Z

o

v 2- / 3-osiowy kontroler ruchu

2 wejscia analogowe,

2 wyjécia analogowe,
przekaznik WDOG

8 wejs¢ cyfrowych,
w tym 6 wejs¢ rejestrujacych
i 4 dwukierunkowe 1/0O
diody statusu

port CAN dla TrioCAN I/O,
DeviceNET slave, CANopen
lub programowany
przez uzytkownika

3 uniwersalne
potaczenia osi
montaz na panelu
lub na szynie DIN

wejscie micro SD

Ethernet IP, TRIO ActiveX

RS232 / RS485 Modbus RTU, Hostlink
lub programowane przez uzytkownika

programowanie ethernetowe, Modbus TCP/IP,

Cechy

« zaawansowany kontroler ruchu:
- 2-0siowy, pracujacy w petli zamknietej
sprzezenia zwrotnego
- 3-osiowy impuls / kierunek

+ interpolacja liniowa, kotowa, helikalna
i sferyczna

« elastyczne ksztatty krzywek CAM, ruch
sprzezony

« obstuga enkoderéw absolutnych EnDAT
i SSI

- wyjscia sprzetowe do sterowania kamerg
/ laserem

- wbudowane interfejsy Ethernet-IP /
Modbus TCP / Ethernet

- wybieralna aktualizacja cyklu serwonape-
du 125-2000 ps

« precyzyjne 64-bitowe obliczenia ruchu
na procesorze ARM11 z uktadem VFP

« programowanie zgodne z norma
IEC 61131-3

. programowanie wielozadaniowym jezy-
kiem ProMulti-tasking BASIC

. obstuga plikdw tekstowych

- transformacje kinematyki robotéw

» gniazdo karty pamieci Micro SD

-« rozszerzenie o wejscia/wyjscia CANopen

« certyfikaty RoHS, UL i CE

MC403 jest kontrolerem ruchu o wysokich parametrach. Korzysta z wyso-
kowydajnego procesora ARM11. Posiada trzy uniwersalne porty osii dwa
wyjscia napieciowe.

Uniwersalne porty osi mogg by¢ konfigurowane w oprogramowaniu jako urza-
dzenia sprzezenia zwrotnego lub wyjscia impuls / kierunek. Jako wyj$cia moga
by¢ uzywane impulsy i kierunki z silnikiem krokowym lub serwonapedem, moga
tez dziata¢ jako symulowane wyijscie enkodera. Skonfigurowane jako sprzezenie
zwrotne moga by¢ albo wejsciem enkodera inkrementalnego, albo jednym z trzech
popularnych typéw enkoderéw absolutnych: SSI, Tamagawa lub Endat. Dowolna
0$ sprzezenia zwrotnego z wyjsciem napieciowym moze by¢ wykorzystana do
utworzenia serwonapedu z petlg zamknieta.

Wbudowany port Ethernet umozliwia programowanie i przytaczenie powszechnie
stosowanych protokotdw PLC i HMI bezpos$rednio do MC403. Programy uzytkow-
nika moga by¢ pisane w wielozadaniowym jezyku TrioBASIC firmy Trio, z wyko-
rzystaniem poteznego oprogramowania do rozwijania aplikacji Motion Perfect v4,
ktore utatwia obstuge ztozonych ruchéw. Jako opcja dostepne sa jezyki zgodne
z norma przemystowaq IEC 61131-3, pozwalajace na stworzenie w petni funkcjonal-
nego systemu programowania PLC.

Model MC403 jest dostepny w 2 formatach, oferujac 5 réznych konfiguracji osi. Na
podstawowym poziomie MC403-Z nie ma wbudowanego przetwornika cyfrowo-
-analogowego (DAC). Wszystkie modele zawierajg tacznie 16 osi w oprogramowa-
niu. Wszelkie osie nieprzypisane do wbudowanego sprzetu moga by¢ wykorzy-
stywane jako o$ wirtualna. Kazdg o$ mozna zaprogramowac tak, by poruszata sie
korzystajac z interpolacji liniowej, kotowej, helikalnej lub sferycznej, elektronicznych
krzywek, sprzezonych osi i przektadni.

Dwie diody LED pozwalaja tatwo ustali¢ stan sterownika. Ptyta tylna w postaci
jednoczesciowego odlewu z metalu stanowi uziemiong obudowe, poprawiajaca
ttumienie hatasu w $rodowisku przemystowym.

P317 - P327 moduty we / wy CAN

P750 Runtime kontroli kinematyki

0s$0 Osie podstawowe Osie podstawowe Osie rozszerzone + AS Osie podstawowe Osie rozszerzone + AS
[OX ] Osie podstawowe Osie podstawowe Osie podstawowe Osie rozszerzone + AS
0s2 Osie rozszerzone Osie podstawowe Osie podstawowe Osie rozszerzone

Osie podstawowe — moga by¢ konfigurowane w oprogramowaniu jako wyjscia impulsowe i kierunkowe do silnikéw krokowych lub serwonapedoéw.
Moga tez by¢ konfigurowane do sprzezenia zwrotnego enkodera inkrementalnego lub symulowanego wyjscia enkodera.

Osie rozszerzone - oprécz funkcjonalnoéci osi podstawowych osie te moga tez by¢ konfigurowane do enkoderdéw absolutnych SSI, Tamagawa lub
EnDat.

AS - Analogowy serwonaped z zamknietg petla, korzystajacy z wbudowanego wyjécia analogowego +/- 10V.
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RS232 / RS485 Modbus RTU,
Hostlink lub programowane

MC405

4- lub 5-osiowy kontroler ruchu

port CAN dla TrioCAN I/O,
DeviceNET slave, CANopen
lub programowany
przez uzytkownika

montaz na panelu
lub na szynie DIN

wys$wietlacz
i diody statusu

przez uzytkownika

programowanie ethernetowe, Modbus TCP/IP,
Ethernet IP, TRIO ActiveX

8 wejs¢ cyfrowych, 8 wejs¢
w tym 8 wejs¢ dwukierunkowych
rejestrujacych I/O

i
ST

wejscie micro SD

U
) 1™y

ENAR g

5 uniwersalnych
potaczen osi

2 wejscia analogowe,
4 wyjscia analogowe,
przekaznik WDOG

Cechy

zaawansowany kontroler ruchu:

- 4-osiowy pracujacy w petli zamknietej
sprzezenia zwrotnego

- 5-osiowy impuls / kierunek

interpolacja liniowa, kotowa, helikalna

i sferyczna

elastyczne ksztatty krzywek CAM, ruch
sprzezony

obstuga enkoderdw absolutnych EnDAT
i SSI

wyijscia sprzetowe do sterowania kamerg
/ laserem

wbudowane interfejsy Ethernet-IP /
Modbus TCP / Ethernet

wybieralna aktualizacja cyklu serwonape-
du 125-2000 ps

precyzyjne 64-bitowe obliczenia ruchu
na procesorze ARM11 z uktadem VFP
programowanie zgodne z norma

IEC 61131-3

programowanie wielozadaniowym jezy-
kiem ProMulti-tasking BASIC

obstuga plikow tekstowych
transformacje kinematyki robotéw
gniazdo karty pamieci Micro SD
rozszerzenie o wejscia/wyjscia CANopen
podswietlany wysSwietlacz LCD
certyfikaty RoHS, UL i CE

MC405 to kontroler ruchu o wysokich parametrach. Korzy-
sta z wydajnego procesora ARM11. Posiada pie¢ uniwersal-
nych portéw osi i cztery wyjscia napieciowe.

Uniwersalne porty osi moga by¢ konfigurowane w oprogramo-
waniu jako urzadzenia sprzezenia zwrotnego lub wyjscia impuls/
kierunek. Jako wyjscia mogg by¢ uzywane jako impulsy i kierunki
z silnikiem krokowym lub serwonapedem lub moga dziata¢ jako
symulowane wyjscie enkodera. Skonfigurowane jako sprzezenie
zwrotne, moga by¢ albo wejsciem enkodera przyrostowego, albo
jednym z trzech popularnych typéw enkoderdéw absolutnych: SSI,
Tamagawa lub Endat. Dowolna 0$ sprzezenia zwrotnego z wyj-
Sciem napieciowym moze by¢ wykorzystana do utworzenia ser-
wonapedu z petla zamknieta.

Wbudowany port Ethernet umozliwia programowanie i przytacze-
nie powszechnie stosowanych protokotdéw PLC i HMI bezposrednio
do MC405. Programy uzytkownika moga by¢ pisane w renomowa-
nym wielozadaniowym jezyku TrioBASIC firmy Trio, z wykorzysta-
niem poteznego oprogramowania do rozwijania aplikacji Motion
Perfect v4, ktére utatwia obstuge ztozonych ruchéw. Jako opcja
dostepne sa jezyki zgodne z norma przemystowa IEC 61131-3, po-
zwalajace na stworzenie w petni funkcjonalnego systemu progra-
mowania PLC.

Model MC405 jest dostepny w 2 réznych konfiguracjach osi. Obie
wersje zawierajg tgcznie 16 osi w oprogramowaniu. Wszelkie osie
nieprzypisane do wbudowanego sprzetu moga by¢ wykorzysty-
wane jako o$ wirtualna. Kazdg o$ mozna zaprogramowac tak, by
poruszata sie korzystajac z interpolacji liniowej, kotowej, helikalnej
lub sferycznej, elektronicznych krzywek, sprzezonych osi i prze-
ktadni.

Jasny, tatwy do odczytania podswietlany wyswietlacz pozwala
tatwo ustali¢ stan sterownika. Ptyta tylna w postaci jednoczescio-
wego odlewu z metalu stanowi uziemiong obudowe poprawiajaca
ttumienie hatasu w Srodowisku przemystowym.

@ [T IMHHM\MHIIHMHHM\MIIHHMHHJHHJHHHJHHJHI@
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122mm

0$ 0 Osie podstawowe Osie rozszerzone + AS
0s1 Osie podstawowe Osie rozszerzone + AS
0s§2 Osie podstawowe Osie rozszerzone + AS
0s$ 3 Osie podstawowe Osie rozszerzone + AS
Os 4 Osie podstawowe Osie rozszerzone

Osie podstawowe - moga by¢ konfigurowane w oprogramowaniu jako wyjscia
impulsowe i kierunkowe do silnikéw krokowych lub serwonapeddw. Moga tez by¢
konfigurowane do sprzezenia zwrotnego enkodera inkrementalnego lub symulowa-
nego wyijécia enkodera.

Osie rozszerzone - oprécz funkcjonalnoéci osi podstawowych osie te moga tez
by¢ konfigurowane do enkoderéw absolutnych SSI, Tamagawa lub EnDat.

AS - Analogowy serwonaped z zamknieta petla, korzystajacy z wbudowanego
wyjscia analogowego +/- 10V.

P317 - P327 moduty we / wy CAN

P750 Runtime kontroli kinematyki
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4w Mcso8

port CAN dla TrioCAN I/O,
DeviceNET slave, CANopen
lub programowany

przez uzytkownika

montaz na panelu
lub na szynie DIN

wys$wietlacz
i diody statusu

RS232 / RS485 Modbus RTU,
Hostlink lub programowane
przez uzytkownika

programowanie ethernetowe, Modbus TCP/IP,

Ethernet IP, TRIO ActiveX

;I
v 8- lub 16-osiowy kontroler ruchu

8 wejs¢ PNP lub NPN,

P Lol
sFpwnENy

wejscie micro SD

8 wejs¢ PNP lub NPN,

2 wejscia analogowe,
8 wyjs¢ cyfrowych,
przekaznik WDOG

8 uniwersalnych potgczen osi (typ MDR)

Cechy

zaawansowany kontroler ruchu:

- 8-osiowy pracujacy w petli zamknietej
sprzezenia zwrotnego

- 16-osiowy impuls / kierunek

tacznie 32 wejscia cyfrowe i 16 wyjs¢
cyfrowych

interpolacja liniowa, kotowa, helikalna

i sferyczna

elastyczne ksztatty krzywek CAM,

ruch sprzezony

obstuga enkoderéw absolutnych
EnDAT, BiSS i SSI

wyjscia sprzetowe do sterowania
kamera / laserem

wbudowane interfejsy Ethernet-IP / Mod-
bus TCP / Ethernet

wybieralna aktualizacja cyklu serwonape-
du 125-2000 ps

precyzyjne 64-bitowe, 800 MHz obli-
czenia ruchu na procesorze ARM A9

z uktadem VFP

programowanie zgodne z norma

IEC 61131-3

programowanie wielozadaniowym
jezykiem ProMulti-tasking BASIC
obstuga plikéw tekstowych
transformacje kinematyki robotéw
gniazdo karty pamieci Micro SD
rozszerzenie o wejscia/wyjscia CANopen
podswietlany wys$wietlacz LCD
certyfikaty RoHS, UL i CE

MC508 to kontroler ruchu o wysokich parametrach. Korzysta z wy-
sokowydajnego procesora ARM Cortex A9 800 MHz. Posiada osiem
analogowych wyj$¢ napieciowych i osiem elastycznych portéw osi,
ktére mozna konfigurowa¢ do maksymalnej liczby szesnastu wyjs¢
impulsowych i kierunkowych lub o$miu osi serwonapedu z petlg za-
mknieta.

MC508 posiada 128 MB RAM, z czego 32 to migjsce na programy i tabele
uzytkownika. Elastyczne ztgcza osi typu MDR umozliwiajg potaczenie poje-
dynczym kablem z MC508 do napedu uzytkownika. Port mozna konfigurowac
W oprogramowaniu jako urzadzenia sprzezenia zwrotnego lub wyjscia impuls/
kierunek. Jako wyjscia mogg by¢ uzywane jako impuls i kierunek z silnikiem
krokowym lub serwonapedem, moga tez dziata¢ jako symulowane wyjscie
enkodera. Skonfigurowane jako sprzezenie zwrotne moga by¢ albo wejsciem
enkodera inkrementalnego, albo jednym z czterech popularnych typéw enko-
deréw absolutnych: SSI, BiSS, Tamagawa lub EnDAT. Wszystkie osie sprzeze-
nia zwrotnego moga by¢ wykorzystane do utworzenia serwonapedu z petla
zamknieta z wyjsciem analogowym.

Wbudowany port Ethernet umozliwia programowanie i przytaczenie powszech-
nie stosowanych protokotéw PLC i HMI bezposrednio do MC508. Programy
uzytkownika moga by¢ pisane w wielozadaniowym jezyku TrioBASIC firmy Trio,
z wykorzystaniem poteznego oprogramowania do rozwijania aplikacji Motion
Perfect v4, ktére utatwia obstuge ztozonych ruchdéw. Jako opcja dostepne sa
jezyki zgodne z norma przemystowa IEC 61131-3, pozwalajace na stworzenie w
petni funkcjonalnego systemu programowania PLC.

Model MC508 jest dostepny w 2 réznych konfiguracji osi. Obie wersje zawierajg
tacznie 32 osie w oprogramowaniu. Wszelkie osie nieprzypisane do wbudowa-
nego sprzetu moga by¢ wykorzystywane jako o$ wirtualna. Kazda o$ mozna
zaprogramowac tak, by poruszata sie korzystajac z interpolacji liniowej, kotowej,
helikalnej lub sferycznej, elektronicznych krzywek, sprzezonych osii przektadni.

Jasny, tatwy do odczytania podswietlany wyswietlacz pozwala tatwo ustali¢
stan sterownika. Ptyta tylna w postaci jednoczes$ciowego odlewu z metalu
stanowi uziemiong obudowe poprawiajgca ttumienie hatasu w $rodowisku
przemystowym.

P317 - P327 moduty we / wy CAN

P750 Runtime kontroli kinematyki
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» wiaczenie osi
- wejscia osi
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226mm !
«+/-10V
= enkoder

0s0 Osie podst. Osie rozszerzone + AS
(O] Osie podst. Osie rozszerzone + AS
0§ 2 Osie podst. Osie rozszerzone + AS
0s$3 Osie podst. Osie rozszerzone + AS
0Os 4 Osie podst. Osie rozszerzone + AS
Os$ 5 Osie podst. Osie rozszerzone + AS
(69 Osie podst. Osie rozszerzone + AS
0s7 Osie podst. Osie rozszerzone + AS
0s8 - tylko krok / kierunek
0s9 - tylko krok / kierunek
0510 tylko krok / kierunek
os 1 tylko krok / kierunek
0Os$12 - tylko krok / kierunek
0813 - tylko krok / kierunek
014 tylko krok / kierunek
Qs 15 tylko krok / kierunek

+/- 10V.

Osie podstawowe — moga by¢ konfigurowane

w oprogramowaniu jako wyjscia impulsowe i kierun-
kowe do silnikdbw krokowych lub serwonapeddw.
Moga tez by¢ konfigurowane do sprzezenia zwrot-
nego enkodera inkrementalnego lub symulowanego
wyjécia enkodera.

Osie rozszerzone - oprécz funkcjonalnoéci osi pod-
stawowych osie te moga tez by¢ konfigurowane do
enkoderéw absolutnych SSI, Tamagawa lub EnDat.

AS - Analogowy serwonaped z zamknieta petla,
korzystajacy z wbudowanego wyjécia analogowego

Plug and Play

za pomocq ztgcza MDR.
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Asortyment cyfrowych i analogowych modutéw
rozszerzen wejs¢/wyjs¢ Trio Motion Technology
zapewnia proste i niskobudzetowe rozszerzenia
wej$é/wyjs¢ dla kontroleréw ruchu Trio. Oprécz
24V modutdw wejsé, wyjs¢ i dwukierunkowych,
w ofercie sa tez dostepne moduty przekazniko-
we oraz wej$¢/wyjs¢ analogowych.

Do komunikacji i sterowania miedzy kontrolerem ru-
chu a modutami wejs¢/wyjs¢ CAN stosuje sie szyne
CAN. Jest to sprawdzone oraz znane w branzy ta-
cze danych - niezawodne, elastyczne i odporne na
zaktdcenia. Wszystkie moduty wejsé/wyjs¢ CAN sa
kompatybilne z kazdym kontrolerem ruchu, ktéry jest
wyposazony w port szyny CAN.

Oprécz mozliwosci przytaczenia do dowolnego kon-
trolera ruchu przy uzyciu wtasnego szybkiego pro-
tokotu magistrali CAN firmy Trio, kazdy modut CAN
moze uruchomi¢ protokdt DS401 CANopen, dzigki
czemu moduty te mogg by¢ uzywane z innymi urza-
dzeniami nadrzednymi CANopen. Wyboru protokotu
dokonuije sie przetacznikami DIP z przodu modutu.

Przy uzyciu protokotu TrioCANbus, kontroler ruchu
moze obstugiwa¢ do 16 modutdéw wejsé cyfrowych
i 16 modutdw wyjs¢ cyfrowych, co daje w sumie
32 moduty cyfrowe i 4 moduty analogowe. Modut CAN
16 wejsé/wyjs¢ stanowi jeden modut wejscia i jeden
wyjscia.

Moduty 16 wyjs¢ cyfrowych CAN firmy Trio moga
obstugiwa¢ do 256 rozproszonych kanatéw wyjs¢
na poziomie 24 VDC.

Wyijscia

16 x 24V wyjscia PNP

Konfiguracja

2 x 8 wyjsc

Obcigzalnos$¢ wyjs¢

1A na sekcje z 8 wyjéciami
250 mA na kanat

Predkosc¢ sieci 500 KBit /s
TrioCAN I/O
EEiEEE CANopen DS401
Zgodnos¢ RoHS, CE i UL

Moduty 16 wej$¢ cyfrowych CAN firmy Trio moga
obstugiwac do 256 rozproszonych kanatéw wejs¢
na poziomie 24 VDC.

Wejscia 16 x 24V wejscia PNP
Konfiguracja 2 x 8 wejéc
Predkos$¢ sieci 500 KBit / s
TrioCAN I/O
FReElEly CANopen DS401
Zgodnos¢ RoHS, CE i UL

Moduty 16 wejs¢ / wyjs¢ cyfrowych CAN firmy Trio
moga obstugiwac do 256 rozproszonych kanatoéw
wejs¢ / wyj$¢ na poziomie 24 VDC.

16 x 24V wejscia PNP

Wejscia z izolacja 2500 V
Wyjscia 16 x 24V wyjscia PNP
. . 2 x 8 dwukierunkowe
Konfiguracja

kanaty we / wy

Obcigzalno$¢ wyjs¢

1 A na sekcje z 8 wyjsciami
250 mA na kanat

Predkos¢ sieci 500 KBit /s
TrioCAN I/O

Protokoty CANopen DS401
Zgodnosé RoHS, CE i UL

Moduty wejé¢ / wyjs¢ analogowych CAN firmy Trio
moga obstugiwac do 32 analogowych kanatéw
wejéc i 16 kanatdw wyjsé.

8 x +/-10 V wejs¢

QSRS z izolacja przez CANbus
o 4 x +10 V wyjscia
RRIEE z izolacja przez CANbus
Predkosc¢ sieci 500 KBit /s
TrioCAN I/O
Sl CANopen DS401
Zgodnos¢ RoHS, CE i UL

Moduty 8 wyjé¢ przekaznikowych firmy Trio moga
obstugiwac 128 rozproszonych kanatéw przekazni-
kowych o niskiej mocy na kazdy kontroler ruchu.

8 wyjs¢ przekaznikowych

Modut Trio komunikujgcy sie w protokole CANopen
z 16 wejsciami i 16 wyjsciami. Moduty te pozwalaja
na rozbudowanie systemu do 256 rozproszonych

wejé¢ i 256 rozproszonych wyjé¢, o poziomach
napie¢ 0-24 V DC.

Weicca 16 wejsc¢ 24V
) 2 izolacjg 1500V
Wyjscia 16 wyjs¢ PNP 24V

z izolacjq 1500V

Konfiguracja 2x8we+2x8wy

Wyjscia 30 VDC / 49 VAC
Konfiguracja 4 x Styk.i MO I
i 4 styki tylko NO
Predkosc¢ sieci 500 KBit /s
LSSl CATl\rlfseAnNDl/Sam
Zgodnos¢ RoHS, CE i UL

1A na sekcje z 8 wyjsciami

Obcigzalnos¢ wyjs¢ 250 mA na kanat

Predkos¢ sieci 500 KBit / s lub 1 MBit /s

Protokot TrioCAN I/O
v CANopen DS401
Zgodnosé RoHS, CE i UL
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Autoryzowany dystrybutor produktéw Trio Motion Technology:

Miultirrojekt

Multiprojekt Automatyka Sp. z o.o.

Krakéw - centrala
ul. Cystersdw 20a, 31-553 Krakow
krakow@multiprojekt.pl | tel.: 12 413 90 58

Warszawa

Aleje Jerozolimskie 202, bud. 4, lok. 103
02-486 Warszawa

warszawa@multiprojekt.pl | tel.: 22 874 04 88

Poznan
ul. Kmieca 3, 61-654 Poznan
poznan@multiprojekt.pl | tel.: 503142 866

Tréjmiasto
ul. Wielkopolska 227, 81-531 Gdynia
gdynia@multiprojekt.pl | tel.: 517 094 937

wersja katalogu: luty 2020



