OMmRON

JUSP-NS600

Modulo Indexer
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Soluzione di posizionamento intelligente

e semplice.

* Non & necessario alcun linguaggio di programmazione.
Collegabile direttamente a un servoazionamento della
serie Sigma-ll

* Consente il controllo tramite rete seriale e I/O discreti

» Configurazione, gestione e monitoraggio del
servoazionamento

* 128 movimenti di indicizzazione programmati

* Funzioni dedicate per un controllo intelligente,
tipo Program Table o tabelle di posizione e velocita

« E possibile collegare fino a 16 servoazionamenti
tramite la rete seriale

* Facile configurazione del sistema grazie a SigmaWin+
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Configurazione del sistema

Uso della comunicazione seriale Uso di I/O digitali

Controllore host PLC

s

Controlla 16 assi tramite la porta RS-485/RS-422

Servoazionamento della JUSP-NS600
serie Sigma-Il  Modulo Indexer

Finecorsa,
sensori di contatto

Finecorsa,
sensori di contatto

Servomotore della
serie Sigma-II
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Caratteristiche

Modulo Indexer - JUSP-NS600

Specifica Dettagli

Modello JUSP-NS600

Servoazionamento applicabile Tuttii SERVOPACK SGDH-OOOE

Metodo di installazione Montato sul lato del servoazionamento SGDH: CN10.

Caratteristiche di base Alimentazione Fornita dall'alimentatore di controllo del servoazionamento.
Assorbimento 26 W

Specifiche di comando Program Table Tabella di programma selezionabile mediante ingressi

(128 step al massimo)

Comunicazione seriale Comandi seriali in codici ASCII

Caratteristiche di comunicazione:RS422/RS485 (50 m al massimo)
RS232C (3 m al massimo)

Collegamento: metodo multipunto (16 assi al massimo)

Velocita di trasmissione: 9.600, 19.200, 38.400 bps

Tabella di comandi Posizionamento mediante la designazione della tabella di comandi tramite ingresso a contatto
(128 punti al massimo)
Ritorno all'origine 3 tipi
Altre funzioni Posizionamento esterno, funzionamento della tabella di velocita JOG (16 velocita al massimo)
Segnali di I/0 Ingresso | Servoazionamento S-ON (servoazionamento ON)

P-OT (marcia avanti inibita), N-OT (marcia indietro inibita)

DEC (decelerazione per ritorno all'origine LS)

RTRG (segnale di posizionamento esterno)

Modulo INDEXER MODEQO0/1 (segnale modalita)

START/HOME (segnale di inizio/esecuzione ritorno all'origine)
PGMRES/JOGP (reset programma/rotazione avanti motore)
SELO/JOGN (designazione step iniziale programma/rotazione indietro motore)
SEL1 ... SEL4/JOGO ... JOG3

Designazione step iniziale programma/selezione tabella di velocita JOG)
Uscita |Servoazionamento ALM (allarme del servoazionamento)

WARN (avvertenza)

BK (interblocco freni)

S-RDY (stato servoazionamento)

ALO1, ALO2, ALO3 (codici di allarme)

Modulo INDEXER INPOSITION (posizionamento completato)

POUTO ... POUT4 (uscite programmabili)
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Legenda

Messa a terra
Collegato al terminale di messa a terra del servoazionamento

LED (STS)
Spia di stato (verde o rossa)

Connettore RS-232C per NS500
Software di configurazione (CN11)

Selettore rotativo
Per l'impostazione dell'indirizzo dell'asse

Connettore del segnale di I/O (CN4)

Connettore di comunicazione seriale (CN6)

Dimensioni

Modulo Indexer - JUSP-NS600

Unita di misura: mm Peso approssimativo: 0,2 kg
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OMmRON

Installazione

Collegamenti standard

Nota:

Batteria di backup*4 o3 BAT(+
28V..45V - BAT(

Ingresso PNP o NPN

Servoazionamento ON

(Servoazionamento ON quando ON)
Extracorsa in avanti

(Marcia avanti inibita quando OFF)
Extracorsa all'indietro

(Marcia indietro inibita quando OFF)
Finecorsa di decelerazione approccio diretto
(Decelerazione quando ON)

Blocco di registrazione

(Blocco quando il segnale commuta da OFF a ON)
Segnale 5 di selezione passo della tabella del programma
(Bit 5 = 1 quando ON)

Segnale 6 di selezione passo della tabella del prc

+24V +24VIN
T

/S-ON
— =

P-OT

N-OT

/DEC

/RGRT

(Bit 6 = 1 quando ON)

Ingresso PNP o NPN  +24 V424 V/COM| ¢ 3,3k

Selezione modalita
ON: modalita 0
OFF: modalita 1

Modalita 0: avvia/interrompe il funzionamento della tabella del
programma (funzionamento avviato quando su ON)

Modalita 1: inizia I'approccio diretto

(approccio diretto avviato quando su ON)

Modalita 0: esegue il reset del funzionamento della tabella del
programma (Reset quando ON)

Modalita 1: Funzionamento JOG in avanti

(il funzionamento JOG in avanti inizia quando su ON)

Modalita 0: Segnale 0 di selezione passo della tabella del
programma (Bit 0 = 1 quando ON)

Modalita 1: Funzionamento JOG all'indietro

(il funzionamento JOG all'indietro inizia quando su ON)

Modalita 0: Segnale 1 di selezione passo della tabella del programma
(Bit 1 = 1 quando ON)

Modalita 1: Segnale 0 di selezione della tabella della velocita di jog
(Bit 0 = 1 quando ON)

Modalita 0: Segnale 2 di selezione passo della tabella del programma
(Bit 2 = 1 quando ON)

Modalita 1: Segnale 1 di selezione della tabella della velocita di jog
(Bit 1 = 1 quando ON)

Modalita 0: Segnale 3 di selezione passo della tabella del programma
(Bit 3 = 1 quando ON)

Modalita 1: Segnale 2 di selezione della tabella della velocita di jog
(Bit 2 = 1 quando ON)

Modalita 0: Segnale 4 di selezione passo della tabella del programma
(Bit 4 = 1 quando ON)

Modalita 1: Segnale 3 di selezione della tabella della velocita di jog
(Bit 3 = 1 quando ON)

# 1: Il terminale L3 viene utilizzato quando € richiesta un'alimentaziol

* 3 ﬁ Indica un cavo a doppini intrecciati.

/SEL5

/SEL6

[e}

Modulo Indexer
JUSP-NSB00 )

32 ALM-

31 \ ALM+ Allarme (OFF in presenza di un allarme)

L A(1) Servomotore
12 Servoazionamento B2
L3 SGDH Wi
L1C*224V D(4
L2C*20V
@1 Encoder
o: o |
© C =
()
25 ), /WARN+ Errore/awiso (ON in presenza di errore 0 awiso)
m 26 ), /WARN-
mml 27 ), [BK+ Interblocco freni (ON quando il freno viene rilasciato)
o Em 28 ) [BK-
L
29 ) /S-RDY+ Stato servoazionamento (ON quando il servoazionamento € pronto
47 33kQ m 30 ) /S-RDY- @commutare suON)
40 3£ 7

Uscita fotoaccoppiatore
Tensione di funzionamento max.: 30 Vc.c.
Corrente di uscita max.: 50 mA c.c.

37, ALO1 Uscite codice di allarme
38y ALO2 {Tensione di funzionamento max.: 30 Vc.c.}
39), ALO3 Corrente di uscita max.: 20 mA c.c.
R 33),_PAO
34), /PAO
35), PBO Uscitz I\ng dri;/etr
encoder simulato
[i 36), /PBO
19), PCO
[i 20), /PCO o
Uscita seriale
«b“af PSO line driver
49 /PSO
1) SG
l 2) SG

Non utilizzato
Utilizzare CN7 per collegare una console
di programmazione o il software di supporto,

Console di programmazione o

SigmaWin+
CN4
19 ) /INPOSITION+  Posizionamento completato
m 20 ) /INPOSITION-  (ON quando il posizionamento & stato completato)
21 ), /POUTO+ Uscita programmabile 0
Em 22 ) [/POUTO-
23 ) /POUT1+ Uscita programmabile 1
Em 24 J /POUTI-
25 ) /POUT2+ Uscita programmabile 2
Em 26 ), /POUT2-
27 ) /POUT3+ Uscita programmabile 3
Em 28 ) /POUT3-
29 ) /POUT4+ Uscita programmabile 4
M 30 j /POUT4-
Uscita fotoaccoppiatore
{Tensione di funzionamento max.: 30 Vc.c.}
Corrente di uscita max.: 50 mA c.c.
6 4 TXD *3

Unita di controllo

9 dell'utente
3
4
10
6 Porta RS-422
*7 ] °
q RS-485

7 /MODE 0/1 £y
0 s B
*5
/START-STOP
/HOME 5 '—D@
*5
/PGMRES
1JOGP 7 = ﬁ;g
*5
/SELO
OGN
> 9 ﬁi(
*5
/SEL1
OGO ’—D@
> 11 3K
*5
/SEL2
NOG1 13’—‘3@
*5
/SEL3
1J0G2 15 @
*5
/SEL4 o
JOG3 17 5@
ne trifase.

* 4: Collegare una batteria di backup quando si utilizza un encoder assoluto e

a CN8 non ¢ collegata alcuna batteria.

)

All'asse successivo
+5: |l segnale sulla prima linea & in modalita 0, mentre il segnale sulla seconda linea € in modalita 1.
# 2: L'alimentazione di controllo per i servoazionamenti di classe 400V € a 24 Vc.c. #6: Il cablaggio per CN6 illustrato € di tipo full-duplex per comunicazioni RS-422 o RS-485.
*7: Cortocircuitare RT e /RXD all'ultimo asse.
*8: La messa a terra per il terminale 5 € disponibile a partire dalla versione 04 dellhardware. La messa a terra per il terminale 14
& condivisa con gli altri terminali per le versioni dell'hardware precedenti alla 04. La versione dell'hardware ¢ visibile
nella colonna VER. della targa situata sul lato del dispositivo (VER.CJCICI ).

collegare il cavo di messa a terra del modulo Indexer al connettore di messa a terra del servoazionamento.
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Modelli disponibili

Configurazione del sistema

Servoazionamento Modulo Indexer
della serie Sigma-Il JUSP-NS600
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Software di configurazione
SigmaWin+

T =X Cavo per impieghi generali
i

4_ Morsettiera

|ﬁl@ Cavo per morsettiera I
|1

Servomotore della
serie Sigma-I|

Modulo opzionale Indexer

Nome Modello
Modulo Indexer. Posizionamento punto a punto JUSP-NS600

Opzioni seriali (per CN7)

Nome Modello
Cavo di collegamento per PC 2m |R88A-CCWO002P2
0 JZSP-CMS02

Console di programmazione concavoda1m| 1m |JUSP-OP02A-2
o R88A-PRO2W

Cavi di controllo (per CN4)

Nome Modello
Morsettiera a rele XW2B-40F5-P
Cavi per morsettiera a rele 1m [R88A-CTUOOTN
2m |R88A-CTUO0O2N
Cavo di I/O per uso generico 1m [FND-CCX001S
(con estremita aperta) 2m |FND-CCX002S

Cavi seriali (per CN6)

Nome Modello

Cavo di collegamento per PC 2m |R88A-CCW002P2
0 JZSP-CMS02

Connettori

Caratteristica Modello
Connettore per CN4 R88A-CNUO1C
Connettore per CN6 e CN7 R7A-CNAO1R

Software per PC

Caratteristiche Modello
SigmaWin-OY CD MOTION TOOLS
Servosistema

Nota: fare riferimento alla sezione dei servosistemi per ulteriori informazioni
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Cat. No. I13E-IT-01

TUTTE LE DIMENSIONI INDICATE SONO ESPRESSE IN MILLIMETRI.

Per convertire i millimetri in pollici, moltiplicare per 0,03937. Per convertire i grammi in once, moltiplicare per 0,03527.

modifiche senza preavviso.

In una prospettiva di miglioria del prodotto, le informazioni contenute nel presente documento sono soggette a
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