Prises d'origines variateur DS402
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1 = Neg, end switch, zero pulse

. - U . .
Déplacement  Prise d'onigine I Fin de courze I manuel I

Type de prize d'ongine

vitezze &vre W1
vitezze tartue W2
accélération

offget sur point zéro

conditions de démarrage

|_1 oo Grad/s

| B0 Grad/s

|____1000 Grad/s2

| 0 Grad

| OFF (0] = On request [Dig. Input, Bus, PLC) ~|

2 = Pos, end switch, zero pulse

Déplacement  Prize d'origing | Fin de courze I rmarel

Twpe de prize d'arigine

vitezse ligvre Wl
wvitezse tartue W2
accélération

offset zur point zéro

cohditions de démarrage

teh, zero pulse

|____1000 Grad/s

| 500 Grad/s

|_1 0oo Grad/s2

| 0 Grad

| OFF [0] = Or request [Dig. Input. Bus. PLC) Bd

{




3 = Pos, reference cams, zero pulse at RefNock=Low

Déplacement  FPrize d'origine | Fin de courze ] rnanuel ]

Type de prize d'angine 3 z. reference cams, zero pulse at BefMock=Low

vitezse ligvre Wl |_1 Qoo GGraddsz

vitesse tartue W2 | 500 Grad/s

accélération | 1000 Grad/s2

offzet zur point zéro | ] Grad

caonditions de démarrage |EIFF [0] = On request [Dig. nput, Bus, PLC] j

1

4 = Pos, reference cams, zero pulse at RefNock=High

Déplacement  Prise danging | Fin de courze ] maruel ]

Twpe de prize d'origine

vitezse ligvre Wl |_1 oo Gradsz

witesze tortue W2 | 500 Grad/s

accélération | 1000 Grad/s2

offset zur point zéro | n Grad

conditions de démarrage |EIFF [0] = Or request [Dig. [nput, Buz, PLC] j
=0 |




5 = Neg, reference cams, zero pulse at RefNock=Low

Déplacement Frize d'oigine | Fin de courze ] manel ]

Type de prize d'origine

vitezze ligvre W1 |_'I Qoo Graddsz

vitesze tortue W2 | 500 Grad/s

accélération | 1000 Girad/s2

affset sur point 2éro | 0 Grad

conditions de démarrage |EIFF [0] = On reguest [Dig. Input, Bus, PLC] j

6 = Neg, reference cams, zero pulse at RefNock=High

Déplacement  Prise d'onging | Fin de courze ] maruel ]

Type de prize d'ongine

vitezse [igvre W1 |_'I Qoo Gradds

witezze tartue W2 | 500 Grad/s

accélération | 1000 Grad/s2

affeet sur point 2éra | 0 Grad

conditions de démarrage |EIFF [0] = On request [Dig. nput, Bus, PLC] j

{




7 = -> left reference cam polarity, zero pulse at RefNock=Low

Déplacement  FPrize d'orgine | Fin de courze I rnanuel I

Type de prize d'angine

vitesze ligvre W1 I 1000 Gradds

vitesze tortue W2 I a00 Graddsz

accélération | 1000 Grad/s2

offzet zur point 2éro I 1] Grad

conditions de démarrage IEIFF [0] = On reguest (Mg, Input, Bus, PLC) ;I

vl
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] :
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8 = -> left reference cam polarity, zero pulse at RefNock=High

Déplacement  Frise d'origing | Fin de courze I maruel I

Type de prize d'ongine

vitezze liévre W1 I 1000 Graddz
vitezze tartue W2 I A00 Graddz
accélération | 1000 Grad/s2
affget zur point 2éra I I} [arad
conditions de démarrage IEIFF [0] = On request [Dig. Input, Buz, PLC] ;I
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9 = ->right reference cam polarity, zero pulse at RefNock=High

. o ]
Déplacement  Prize d'orgine I Fin de courze I rmaruel I

Type de prize d'onigine

vitezze i&vre W1 I 1000 Grad/s

vitezze tortue W2 I =00 Grad/s

accélération | 1000 Grad/s2

offget sur point 2éro I 0 Grad

conditionz de démarrage IEIFF [0] = Onreguest [Dig. Input, Bus, PLC] ;I

il

I I
i I I
H i |
I I I
I ] i
I I I
. T
| I v, |
. |
i | w2 |
| i i i vl
i - i
L O—
o e f | |
E: P R |I Ii ,ﬂ 1 I
| | ] l |
i " L
1 i T

10 = -> right reference cam polarity, zero pulse at RefNock=Low

. o ;
Déplacement  Prize d'orgine | Fin de courze I ranuel I

Type de prize d'ongine
vitezze [igvre W1 I 1000 Grad/s
vitezze bortue W2 I a00 Grad/s
accélération | 1000 Grad/s2
affset sur point 2éro I 0 Grad
conditions de démarrage IEIFF [0] = On reguest [Dig. Input, Bus, PLC] ;I
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11 = <- right reference cam polarity, zero pulse at RefNock=Low

2 . o o
Déplacement Frize d'origine I Fin de course I manLel I

Type de prize d'origine

vitesze ligvre W1

vitezse tartue W2

accelération
offget sur point 2éro I 1] [arad
conditions de démarrage IEIFF [0] = On request [Dig. [nput, Buz, PLC] LI
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12 = <- right reference cam polarity, zero pulse at RefNock=High

. . ]
Déplacement Frize d'origine | Fin de courze I manel I

Type de prize d'origine

witezze ligvre W1 I_'I Qoo Grad/sz

vitesse torue V2 I 500 Gradds

accélération |____1000 Grad/s2

affget sur point 2éro I 0 larad

conditions de démarrage IEIFF [0] = On reguest [Dig. Input, Bus, PLC] ;I

-':J=
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13 = <- left reference cam polarity, zero pulse at RefNock=High

Déplacement  Prize d'origine | Fin de courze I rmaruel I

Type de pnze d'ongine

wvitezze ligvre W1 I 1000 Graddsz

vitezse bortue W2 I =00 Grad/s

accélération | 1000 Grad/s2

affset sur point 2éro I 0 Grad

conditions de démarrage IEIFF [0] = Onreguest [Dig. Input, Buz, PLC) ;I

vl

35

14 = <- |eft reference cam polarity, zero pulse at RefNock=Low

Déplacement  Prise dorigine | Fin de courze I maruel I

Twpe de prize d'origine

vitezse ligvre Wl |_1 oo Eraddz

witesze tortue W2 I 500 Grad/s

accélération | 1000 Grad/s2

affget zur point 2éra I 1] [arad

conditions de démarrage IEIFF [0] = Or request [Dig. [nput, Buz, PLC] LI
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17 = Neg, end switch

Déplacement  Prize d'origine | Fin de courze I rnanuel

Type de prize d'ongine

vitezee [igvre W1 |_1 Qoo [araddz

vitesse tartue W2 I 500 Grad/s

accélération |_1 oo Grad/s2

offzet zur point 2éro I 1] Grad

conditions de démarrage IEIFF [0] = On request [Dig. Input, Buz, PLC] ;I

I

18 = Pos, end switch

. T TR ]
Déplacement Frize d'origine | Fin de course I manel

Type de prize d'ongine

witesze liévie W1 |_1 Q0o Grad/sz

vitesse tortue W2 I 500 Gradds

accélération |____1000 Grad/s2

affset sur point 2&ro I 0 larad

conditions de démarrage IEIFF [0] = On request [Dig. nput, Bus, PLC] ;I




19 = Pos, reference cams, Stop at RefNock=Low

Déplacement  Prize d'ongine l Fin de course ] manuel ]

Type de prige d'ongine

vitezze liévre W1 |_'I Q0o Grad/sz

vitesze tortue W2 | 500 Grad/s

accelération | 1000 Girad/s2

offget zur point 2éro | I} [arad

conditions de démarrage |EIFF [0] = On reguest [Dig. Input, Buz, PLC) ﬂ

20 = Pos, reference cams, Stop at RefNock=High

Déplacement  Prise d'orgine l Fin de courze ] maruel ]

Type de prize d'arigine

vitezze ligvre W1 |_'I Qoo Graddz

vitezze tartue W2 | 500 Grad/s

accélération | 1000 Grad/s2

offset zur point zéro | ] Grad

candition: de démarrage |EIFF [0] = O request [Dig. nput, Bus, PLC] j




21 = Neg, reference cams, Stop at RefNock=Low

Déplacement  Prize d'origine | Fin de courze ] rnanuel ]

Type de pnze d'ongine

vitezse ligvre W1 |_'I Qoo Graddsz

vitezze tartue W2 | 500 Grad/s

accélération | 1000 Grad/s2

affset sur point 2éro | 0 larad

conditions de démarrage |DFF [0] = On reguest (Mg, Input, Bus, PLC) ﬂ
=0 l
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Hzfzrznzs cam

22 = Neg, reference cams, Stop at RefNock=High

Déplacement  Prize d'origing l Fin de course ] manLel ]

Type de prize d'ongine

vitezze liévre W1 |_1 oo Graddz

vitesze tortue W2 | 500 Grad/s

accélération | 1000 Girad/sz

affget zur point 2éra | I} [arad
conditions de démarrage |EIFF [0] = On request [Dig. Input, Buz, PLC] j




23 = -> |eft reference cam polarity, Stop at RefNock=Low

Déplacement  Prize d'ongine l Fin de course ] manuel ]

Type de prige d'ongine 23 = -» left refe arm palarity, Stop at B eft ock=Law

vitezze liévre W1 |_'I Q0o Grad/sz

vitesse tortue W2 | 500 Grad/s

accélération | 1000 Grad/s2

offget zur point 2éro | I} [arad
caonditions de démarrage ||:|FF [0] = On reguest [Dig. Input, Buz, PLC) j

24 = -> |eft reference cam polarity, Stop at RefNock=High

Déplacement Frize d'origing | Fin de courze ] manel ]

Type de prize d'arigine

witesze ligvre W1 |_'I 00 Grad/s
witezse bartue W2 | 500 Grad/s
accélération | 1000 Grad/s2
affget sur point 2éro | 0 larad

conditionz de démarrage |EIFF [0] = On request [Dig. Input, Bus, PLC] j




25 = -> right reference cam polarity, Stop at RefNock=High

. o ]
Déplacement  Prize d'orgine I Fin de courze I manuel I

Type de prize d'onigine

vitezze i&vre W1 I 1000 Grad/s

vitezze tortue W2 I =00 Grad/s

accélération | 1000 Grad/s2

offget sur point 2éro I 1] Grad

conditionz de démarrage IEIFF [0] = On reguest [Dig. Input, Buz, PLC) ;I

| vl

26 = -> right reference cam polarity, Stop at RefNock=Low

Déplacement  Prize d'origine | Fin de courze I rmaruel I

Type de pnze d'ongine

wvitezze ligvre W1 I 1000 Graddsz

vitezse bortue W2 I =00 Grad/s

accélération | 1000 Grad/s2

affset sur point 2éro I 0 Grad

conditions de démarrage IEIFF [0] = Onreguest [Dig. Input, Buz, PLC) ;I
vi i H




27 = <- right reference cam polarity, Stop at RefNock=Low

. o ;
Déplacement  Prize d'orgine | Fin de courze I ranuel I

Type de prize d'ongine

vitezze [igvre W1 I 1000 Grad/s

vitezze hortue W2 I =00 Grad/s

accélération | 1000 Grad/s2

affset sur point 2éro I 0 Grad

conditions de démarrage IEIFF [0] = On reguest (Mg, Input, Bus, PLC) ;I

28 = <- right reference cam polarity, Stop at RefNock=High

Déplacement  Prize d'origing | Fin de course I ranuel I

Type de prize d'ongine

vitezze ligvre W1 I 1000 Graddz

vitezse tartue W2 I R00 Graddz

accélération | 1000 Grad/s2

offget zur point 2éra I 1 Grad
caonditions de démarrage IEIFF [0] = On reguest [Dig. Input, Buz, PLC) ;I




29 = <- |eft reference cam polarity, Stop at RefNock=High

. T i
Déplacement Frize d'origine | Fin de courze I manel I

Type de prize d'origine

vitezze évre W1 I 1000 Gradds
witesze tortue V2 I 200 Grad/s
arcélération | 1000 Gradds2
affget sur point 2éro I 0 larad
conditions de démanage | OFF (0 = On request (Dig. Irput, Bus, PLC) ~|
I wi LU
|
o —

30 = <- left reference cam polarity, Stop at RefNock=Low

Déplacement  Prize d'origine I Fin de courze I maruel I

Type de prize d'origine

vitezze ligvre Wl I_'I Qoo Grad/s

witezze tartue W2 I 500 Grad/s

accélération |____1000 Grad/s2

offset zur point zéro I ] Grad

conditions de démarrage IEIFF [0] = O request [Dig. [nput, Bus, PLC] ;I




33 = Next left zero pulse

Déplacement  Prize d'origine | Fin de courze I rnanuel

Type de prize d'ongine

wvitesze ligvre W1 I 1000 Graddsz

vitezze hortue W2 I =00 Grad/s

accélération | 1000 Grad/s2

affset sur point 2éro I 0 Grad

conditions de démarrage IEIFF [0] = On reguest (Mg, Input, Bus, PLC) ;I

34 = Next right zero pulse

Déplacement  Prize d'orgine | Fin de course I maruel

Type de prize d'arigine

vitezse ligvre W1 I_'I Qoo Gradds

witezze tartue W2 I 500 Grad/s

accélération | 1000 Grad/s2

affzet sur point 2éra I 0 larad

conditionz de démarrage IEIFF [0] = On request [Dig. nput, Bus, PLC] ;I




35 = Actual position = Reference position

Déplacement  FPrize d'orgine I Fin de courze I manuel I

Type de prize d'ariging

vitezse ligvre Wl |_1 Qoo Grad/s
witesze tartue W2 I 500 Grad/s
accélération |____1000 Grad/s2
offset zur point zéro I 1] Grad

canditions de démarrage IEIFF [0] = Ornrequest [Dig. nput, Buz, PLC] ;I




	1 = Neg, end switch, zero pulse
	2 = Pos, end switch, zero pulse
	3 = Pos, reference cams, zero pulse at RefNock=Low
	4 = Pos, reference cams, zero pulse at RefNock=High
	5 = Neg, reference cams, zero pulse at RefNock=Low
	6 = Neg, reference cams, zero pulse at RefNock=High
	7 = -> left reference cam polarity, zero pulse at RefNock=Low
	8 = -> left reference cam polarity, zero pulse at RefNock=High
	9 = -> right reference cam polarity, zero pulse at RefNock=High
	10 = -> right reference cam polarity, zero pulse at RefNock=Low
	11 = <- right reference cam polarity, zero pulse at RefNock=Low
	12 = <- right reference cam polarity, zero pulse at RefNock=High
	13 = <- left reference cam polarity, zero pulse at RefNock=High
	14 = <- left reference cam polarity, zero pulse at RefNock=Low
	17 = Neg, end switch
	18 = Pos, end switch
	19 = Pos, reference cams, Stop at RefNock=Low
	20 = Pos, reference cams, Stop at RefNock=High
	21 = Neg, reference cams, Stop at RefNock=Low
	22 = Neg, reference cams, Stop at RefNock=High
	23 = -> left reference cam polarity, Stop at RefNock=Low
	24 = -> left reference cam polarity, Stop at RefNock=High
	25 = -> right reference cam polarity, Stop at RefNock=High
	26 = -> right reference cam polarity, Stop at RefNock=Low
	27 = <- right reference cam polarity, Stop at RefNock=Low
	28 = <- right reference cam polarity, Stop at RefNock=High
	29 = <- left reference cam polarity, Stop at RefNock=High
	30 = <- left reference cam polarity, Stop at RefNock=Low
	33 = Next left zero pulse
	34 = Next right zero pulse
	35 = Actual position = Reference position

