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CJ1W-NCLIL 4

Pozisyon kontrol unitesi

Hareket kontrol uniteleri

Puls cikisi ve hareket kontrol linitesi
fonksiyonelligi ile noktadan noktaya
pozisyonlama kontrolorii

+ 2 veya 4 eksenli pozisyon kontrol Uniteleri.

» Pozisyon ve hiz kontrolu

* Lineer interpolasyon ve besleyici kontrol fonksiyonu

+ Elektronik KAM profilleri ve eksen senkronizasyonu

» Eksen basina 500 noktanin pozisyonlandirmasi
hafizadan yapilir.

» S-egrileri hizlanma/yavaglama, orijin arama, geri
tepme kompanzasyonu ve diger 6zellikler de
desteklenir.

» Programlama dilleri: ladder, fonksiyon bloklari.

» Pozisyonlandirma verilerini kolayca olusturmak ve

verileri ve parametreleri dosyalarda saklamak i¢in

Windows tabanli destek yazilimini kullanin.

Ug pozisyon kontrol iinitesi puls treni gikislariyla pozisyonlama kontroliinii destekler. Pozisyonlama yamuk ya da S egrisi hizlanma
ve yavaslama ile gergeklestirilir. Modeller 2 veya 4 eksen kontroll ile mevcuttur ve puls-train kontroltini kabul eden servo siructler
veya step motorlari ile birlikte kullanilabilir. Bu Uniteler CJ2 PLC'de kullanildiginda, elektronik KAM'lar ve dider fonksiyon
bloklarinin senkronize isletimi ile de CPU gercgeklestirilebilir.

Sistem konfigiirasyonu
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Ozellikler

Model CJ1W-NC214 CJ1W-NC414
CJ1W-NC234 CJ1W-NC434
Unite adi Pozisyon kontrol Unitesi
Siniflandirma CJ serisi 6zel 1/0 Unitesi
Uygulanabilir PLC'ler CJ serisi
Unite numaralari 0ila 94
Rack basina maksimum Unite sayisi 5 Unite
CJ sistemi basina maksimum Uinite sayisi 20 Unite (3 genisletme racki maksimum)
Kullanilan Gnite 2
Kontrol metodu Puls train gikisl ile acik gevrim kontroll
Kontrol gikis sinyalleri CJ1W-NCI[14: Agik kollektor gikisi
CJ1W-NCL[I34: Line-driver gikisi
Kontrollii eksenler 2 [4
I/O tahsisleri Eksen isletim bellek alani Asagidaki alanlardan birine tahsis edilmistir (kullanici tanimli): CIO, WR, HR, DM veya EM alani.
Kontrol fonksiyonu Isletim modlari Dogrudan isletim veya hafizadan isletim
Lineer interpolasyon 2 eksen maksimum |4 eksen maksimum
Dairesel interpolasyon 2 eksen maksimum
Beslemeyi kes Bagimsiz, 2 eksen |Ba§|m3|z, 4 eksen
Pozisyon verisi -2.147.483.648 - +2.147.483.647
Pozisyon sayisi Eksen basina 500
Hiz verisi 4 Mpps maksimum hiz (NC234/434) veya 500 kpps (NC214/414)
Devir sayisi Eksen basina 500
Hizlanmal/yavaslama sureleri 0 - 250 sn (maks. hiz icin sire)
Hizlanma/yavaslama egrileri Trapezoid veya S-egrisi
Yardimci fonksiyonlar Gegersiz kilma Belirtilen bir oranda eksen komut hizini gogaltir. Deger: % 0,01 - 500,00
Yazilhm limitleri Pozisyonlandirmanin kontroli i¢in yazilim isletimini sinirlandirir
Geri tepme kompanzasyonu Belirlenen bir degere gére mekanik sistemdeki ¢alistirma miktarini dengeler
Tork limiti Pozisyon kontrolii sirasinda tork Ust limitini kisitlar
Veri PCU'ya kaydediliyor Flash hafiza
Calisma ortami sicakhigi 0ila 55°C
Harici gli¢ kaynagi 24VDC
Dahili akim tiketimi 270 mA veya 5 VDC'de daha az 310 mA veya 5 VDC'de daha az
Agirlik 170 g 2209

Cihazin Tanitilmasi

CJ1W-NC214/234/414/434 - pozisyon kontrol linitesi
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Boyutlar

CJ1W-NC214/234/414/434 - pozisyon kontrol linitesi
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Siparig bilgisi
Pozisyon kontrol tinitesi
isim Model

2 eksen pozisyon kontrol Gnitesi. Agik kollektor gikisi. [CJ1W-NC214
4 eksen pozisyon kontrol initesi. Agik kollektor ¢ikisl. [CJ1W-NC414
2 eksen pozisyon kontrol Unitesi. Line-driver ¢ikisl. CJ1W-NC234
4 eksen pozisyon kontrol Unitesi. Line-driver ¢ikisi. CJ1W-NC434

Servo siiriicii kablolari
Not: Kablo ve servo réle uniteleri bilgisi igin segili servo sistemleri bélumine bagvurun.

Bilgisayar yazilimi
Ozellikler Model
CX-One siirim 4.0 veya daha yiksek CX-One

BURADA GOSTERILEN TUM BOYUTLAR MILIMETRE CINSINDENDIR.
Milimetreyi inc’e cevirmek icin 0,03937 ile carpin. Grami ons’a cevirmek icin 0,03527 ile carpin.

Kat. No. I77E-TR-01B Uriinlerin siirekli olarak gelistiriimesi sebebiyle, bu kitapgikta belirtilen 6zellikler haber verilmeksizin degistirilebilir.
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