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Parts list - spareparts

Mirka code Description

MIA6513211 Power supply 48 V
MIA6513411 Power supply 24V
MIA6513311 Profinet Gateway
MIA6514011 EtherNet/IP gateway
MIA6513312 MODBUS RTU Gateway Cable
MIA6513112 Motor drive

MIA6512311 Shielded cable for tool (10m)
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Konformitatserkldrung

Mirka Ltd 66850 Jeppo, Finnland

erklart in alleiniger Verantwortung, dass die Mirka® Produkte (siehe Tabelle ,Technische Daten” fiir spezielle Modelle), auf die sich diese
Erklarung bezieht, mit den folgenden Normen oder den normativen Dokumenten tibereinstimmen: EN 61439-1:2011, EN 61439-2:2011,
EN 61800-3:2004+A1:2012, EN IEC 63000:2018 gemdf den Bestimmungen der Richtlinien 2014/35/EU, 2014/30/EU, 2011/65/EU.

Produkte: Mirka® Motorantrieb

Fabrikant/Lieferant

Mirka Ltd
\% 66850 Jeppo, Finnland
Jeppo 19.02.2025 Tel.: +358 20 7602111
MIRKk Fax: +358 20 7602290

www.mirka.com

Ubersetzung der Originalanweisung Wir behalten uns das Recht vor, zu jeder Zeit ohne vorausgegangene Ankiindigung
Anderungen in diesem Handbuch vorzunehmen

Gewabhrleistung

Mirka garantiert, dass Ihre Komponenten frei von Fabrikations- und Materialfehlern sind.
Mirka Komponenten haben eine 1-Jahres-Garantie ab Kaufdatum. Die Garantie deckt nur Herstellungs- und Materialfehler.

Wenn ein Problem auftritt, das auf einen Material- oder Verarbeitungsfehler zurtickzufiihren ist, repariert Mirka Ihre
Komponente kostenlos gemaR den hier aufgefiihrten Garantiebedingungen. Damit die Garantie Ihrer Komponente gliltig
ist, muss die Komponente im Einklang mit der Bedienungsanleitung eingesetzt, gewartet und bedient werden.

Geschiftsbedingungen

Die Komponentengarantie von Mirka deckt Material- und Verarbeitungsfehler ab.
Komponenten, die von der Garantie abgedeckt sind:

+ Motorantrieb

« Schleifeinheit

+ Poliereinheit

« Stromversorgung

+ Kommunikations-Gateway

Nicht von der Garantie abgedeckt sind:

« Schéaden, die durch Transport, Erhalt der Lieferung, Installation, Inbetriebnahme, unsachgeméfe Verwendung,
Vernachldssigung bei Gebrauch oder Wartung, Unfélle, extreme, unzuldssige Umgebungstemperaturen, Sauren, Wasser,
ungeeignete Lagerung, UbermaBige Erschiitterungen oder Betrieb auBerhalb der Maschinenspezifikationen verursacht
wurden.

- Defekte, die durch Ersatzteile, Zubehor oder Komponenten verursacht wurden, bei denen es sich nicht um
Original-Ersatzteile oder -Zubehor von Mirka handelt.

» normale Verschlei3teile wie Stiitzteller, Tellerbremse, Abluftanschluss, Lager, Gummilagerung, Signalkabel oder
Stromkabel.

« Komponenten, die modifiziert oder repariert wurden oder an denen Reparaturversuche unternommen wurden (durch
andere als von Mirka autorisierte Servicewerkstétten) sowie teilweise oder vollsténdig demontierte Komponenten.

Kein anderer als Mirka ist befugt, die gegebenen Garantiebedingungen zu é@ndern, zu erweitern oder zu ergénzen.

Der Hersteller kann nicht fiir Folgeschaden, Ausfallzeiten, Produktionsausfélle, Personen- oder Sachschéden haftbar
gemacht werden.

Ein Garantieanspruch muss so schnell wie mdéglich geltend gemacht werden. Ein Garantieanspruch muss innerhalb der
Garantiezeit geltend gemacht werden.
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Symbole

c E Entspricht den relevanten EU-Normen

f Achtung: Elektrizitat

Installationsiibersicht

)2
48 VDC PSU

h 4

Mator drive

13

J4

Vacuum autostart

Fy

f

n

J5.16

h 4

Tool

[

Modbus RTU master

Digital interface

24 VDC P5U

1/0 gateway

Allgemeines

h 4

Robot/PLC

« SchlieBen Sie 48-VDC-Stromversorgung an den Motorantrieb an (J2-Anschluss).

« SchlieBen Sie das Werkzeug an den Motorantrieb an (J3-Anschluss).

HINWEIS! Es wird nicht empfohlen, ein abgeschirmtes Kabel fiir Werkzeuge zu verwenden, das langer als 10 m ist.

Modbus RTU Schnittstelle

+ Verwenden Sie den J1-Anschluss, um den Motorantrieb an den Modbus RTU Bus anzuschlieBen.

1/0 Gateway an Modbus RTU Schnittstelle

« Verbinden Sie die 24-VDC-Stromversorgung mit dem Gateway und schlieen Sie das DSUB-9 Adapterkabel zwischen
Gateway (X2-Anschluss) und Motorantrieb (J1-Anschluss) an.

Schnittstelle Digitale Steuerung

« Verwenden Sie den J6-Anschluss, um die gemeinsame Masse zwischen den Systemen anzuschlieBen.

« Verwenden Sie den J5-Anschluss, um den Betrieb mithilfe der vier digitalen Eingangssignale zu wéhlen.

Relais Schnittstelle

« Die N/O Relais-Pins sind am J4-Anschluss verfiigbar.

Technische Daten fiir Antriebseinheit

Eingangsspannung

Nominale Eingangsspannung 48 VDC
Eingangsspannungsbereich 46-50 VDC
Maximaler Eingangsstrom 10A
Nennleistung 350 W
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Drehzahlregelung

Drehzahlbereich 1000-10.000 U/min

Uberlastschutz Ja

Uberhitzungsschutz Ja

Eingangsschnittstellen Modbus RTU (RS-485)
Profinet I/0 (Gateway Modul)
EtherNet/IP (Gateway-Modul)
4-Bit digitale Eingange (15-33 VDC)

Ausgangsschnittstellen Einpoliges, nichtselbsthaltendes N/O-Relais, 250 VAC/ 125 VDC, 10 A

Umgebung

Umgebungstemperatur 0-40°C

Luftfeuchtigkeit Maximale relative Luftfeuchtigkeit 95 %, nicht-korrosiv, kein Tropfwas-
ser

Lagertemperatur -20 bis 80 °C

IP-Klassifizierung IP40

Antriebseinheit 380x300x210mm (BxHxT)

Motorantrieb 72x30x200 mm (BxHxT)

Antriebseinheit, auf DIN-Schienenhalter 95x55x210mm (BxHxT)

montiert

Sicherheitshinweise

Die elektrische Installation muss von einer Elektrofachkraft ausgefiihrt werden!

Der Motorantrieb ist nur fiir feste Installationen konzipiert.

Fuhren Sie keine Stehspannungspriifungen an Teilen des Motorantriebs oder des Werkzeugs durch. Die
Produktsicherheit wurde im Werk vollstandig getestet.

Erden Sie sich mit einem antistatischen Armband, bevor Sie den Motorantrieb beriihren (Jumper setzen und
dhnliche MaBnahmen), um eine Beschddigung des Motorantriebs durch elektrostatische Spannungsentladung
zu vermeiden.

Schalten Sie immer den Strom ab, bevor Sie Arbeiten am Schrank vornehmen.

> b b Db P
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Warnungen

Stellen Sie sicher, dass alle AC-DC-Schaltnetzteile ordnungsgemaf geerdet sind und dass der Motorantrieb
nicht mit Spannung fiihrenden Teilen in Kontakt kommt.

A Es wird ein externer Not-Halt-Kreis empfohlen.

Vor dem Starten des Werkzeugs

Uberpriifen Sie vor dem Starten des Werkzeugs, ob das Werkzeug korrekt montiert und der Motorantrieb korrekt
z : 5 installiert ist.

Ubersicht Motorantrieb

Leiterplattenanschliisse, Tasten, Jumper, Anzeigen, Befestigungslocher und Abmessungen fiir Motorantriebe
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Dimensions specified in
millimeters. 155 15

Die Leiterplatte des Motorantriebs wird in einem DIN-Schienenhalter montiert geliefert, der an einer standardmégBigen
35x 7,5 mm EN50022-DIN-Schiene befestigt werden kann. Die Leiterplatte des Motorantriebs kann aber auch vom Halter
entfernt und stattdessen mithilfe der Befestigungslécher montiert werden. Wenn die Befestigungslocher verwendet
werden, wird empfohlen, bei der Montage der Leiterplatte des Motorantriebs einen 20-mm-Metallabstandshalter und
10 mm lange M3-Schrauben zu verwenden.

Es wird empfohlen, 10-mm-Aderendhulsen mit Kunststoffkragen fuir jeden Draht zu verwenden, der an einen der Anschliisse
angeschlossen wird. Mit Hilfe eines kleinen Schlitzschraubendrehers (Klingenbreite 3,5 mm, Klingenstérke 0,6 mm) lassen
sich die Drahte dann einfach in die Anschliisse schieben und wieder l6sen.

Beschreibung der Anschliisse

Anschluss PIN Beschreibung

N GND GND

n A Modbus RTU RS-485 (A)
n B Modbus RTU RS-485 (B)
n GND GND

Mirka® Motor Drive Cabinet
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Anschluss PIN Beschreibung
J2 GND GND
J2 48V 48-VDC-Eingang
Anschluss PIN Farbe des Motorkabels
J3 P+ Weil3
J3 C+ Rosa
3 (& Grau
3 B Griin
J3 NTC+ Braun, (0,25 mm?2)
J3 Phase A Braun, (0,25 mm?2)
J3 Phase B Blau
J3 Phase C Schwarz
J3 GND Schrank Masse
J3 NTC- Gelb
Shield Verbunden mit Masse, X2 im Mirka-Schrank
Anschluss PIN Beschreibung
Ja COM Relais COM
Ja NO Relais NO
Anschluss PIN Beschreibung
J5 DI1 Digitale Drehzahlregelung Eingang Bit 1
J5 DI2 Digitale Drehzahlregelung Eingang Bit 2
J5 DI3 Digitale Drehzahlregelung Eingang Bit 3
J5 Di4 Digitale Drehzahlregelung Eingang Bit 4
Anschluss PIN Beschreibung
J6 15V 15-VDC-Ausgang
Jé GND GND

Beschreibung der Tasten

Taste Beschreibung
S1 Selbsttest-Taste
S2 Ruickstell-Taste

Beschreibung der Anzeigen

Anzeige Beschreibung

D2 Drehzahlsollwertanzeige, leuchtet bei Drehzahlsollwert 1 aktiv Modbus-RTU-Slave-Adressen-
anzeige, Bit 1.

D3 Drehzahlsollwertanzeige, leuchtet bei Drehzahlsollwert 3 aktiv Modbus-RTU-Slave-Adressen-
anzeige, Bit 2.

D4 Werkzeugstatusanzeige. Leuchtet rot, wenn das Werkzeug gestoppt wurde, leuchtet griin,
wenn das Werkzeug lauft.

D14 Zustandsanzeige des Motorantriebs. Leuchtet griin, wenn der Motorantrieb im EIN-Zustand
ist. Blinkt griin, wenn der Motorantrieb im AUS-Zustand ist.

D17 Drehzahlsollwertanzeige, leuchtet bei Drehzahlsollwert 5 aktiv Modbus-RTU-Slave-Adressen-
anzeige, Bit 3.
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Anzeige Beschreibung

D18 Drehzahlsollwertanzeige, leuchtet bei Drehzahlsollwert 7 aktiv Modbus-RTU-Slave-Adressen-
anzeige, Bit 4.

D19 Drehzahlsollwertanzeige, leuchtet bei Drehzahlsollwert 9 aktiv Modbus-RTU-Slave-Adressen-
anzeige, Bit 5.

D20 Drehzahlsollwertanzeige, leuchtet bei Drehzahlsollwert 11 aktiv Modbus-RTU-Slave-Adressen-
anzeige, Bit 6.

D21 Drehzahlsollwertanzeige, leuchtet bei Drehzahlsollwert 13 aktiv Modbus-RTU-Slave-Adressen-
anzeige, Bit 7.

D22 Modbus-RTU-Slave-Adressenanzeige, Bit 8.

D23 Leuchtet, wenn der Anzeigemodus D2-D3, D17-D22 die Modbus-RTU-Slave-Adresse ist.

D24 Leuchtet, wenn die Schnittstelle zur digitalen Drehzahlregelung aktiviert ist.

D25 Leuchtet, wenn das Alarmstatus-Flag gesetzt ist.

D26 Relaisstatusanzeige.

D29 Modbus RTU-Empfangsanzeige.

D30 Modbus RTU-Sendeanzeige.

D36 Maoglicher Werkzeugverdrahtungsfehler. Leuchtet rot, wenn ein moglicher Fehler in der Ver-

drahtung des Werkzeugs C+/C-/P+/P- erkannt wird.
Drehzahlsollwertanzeige
Werkzeug Min. Drehzahl (U/min) Max. Drehzahl (U/min)

AIROS 650 CV/NV 4000 10000
AIROS 550 CV/NV
AIROS 350 CV/NV

AIROP 312 NV 4000 8000

AIROS 150 NV

AIOS 130 NV

AIOS 353 CV/NV 5000 10000

AIRP 300 1000 3000

Drle‘r- Bit-Map Drehzahl beiverschiedenen Sollwerten (U/min)  Drehzahl-LEDs aktiv
zahl-

D4 DI3 DI2 DIl Werk- Werk- Werk- Werk- D2 D3 Di7 Di8 D9 D0 D21

soll- zeugdreh- zeugdreh- zeugdreh- zeugdreh-
QUSEL zahl zahl zahl zahl
4000- 4000- 5000- 1000-
10000 8000 10000 3000
1 0 0 o0 1 4000 4000 5000 1000 X
2 0 0 1 0 4500 4333 5417 1167 X
3 0 0 1 1 5000 4666 5834 1334 X X
4 0 1 0 0 5500 4999 6251 1501 X X
5 0 1 0 1 6000 5332 6668 1668 X X X
6 0 1 1 0 6500 5665 7085 1835 X X X
7 0 1 1 1 7000 5998 7502 2002 X X X X
8 1 0 0 o0 7500 6331 7919 2169 X X X X
9 1 0 o0 1 8000 6664 8336 2336 X X X X X
10 1 0 1 0 8500 6997 8753 2503 X X X X X
1 1 0 1 1 9000 7330 9170 2670 X X X X X X
12 1 1 0 0 9500 7663 9587 2837 X X X X X X
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13 1 1 0 1 10000 8000 10000 3000 X X X X X X X

Bit-Map Betrieb

DI4 DI3 DI2 [ol}}

0 0 0 0 Gestoppt

1 1 1 0 Lauft, keine Geschwindigkeitsande-
rung

1 1 1 1 Lauft, keine Geschwindigkeitsande-
rung

Anzeige der Modbus-RTU-Slave-Adresse
BIT8 BIT7 BIT6 BIT5 BIT 4 BIT3 BIT 2 BIT1
D22 D21 D20 D19 D18 D17 D3 D2

Jumper-Beschreibung

Jumper Standard Beschreibung
JP1 Nicht festgelegt Reserviert fiir zukunftige Verwendung
JP2 Nicht festgelegt Wenn gesetzt, wird ein Abschlusswiderstand

von 270 Q zwischen den Modbus RTU Pins A
und B angeschlossen.

JP3 Nicht festgelegt Wenn gesetzt, wird ein Pull-Down-Widerstand
von 10 kQ an den Modbus RTU B-Pin ange-
schlossen.

JP4 Nicht festgelegt Wenn gesetzt, wird ein Pull-Up-Widerstand
von 10 kQ an den Modbus RTU A-Pin ange-
schlossen.

JP12 Nicht festgelegt Wenn gesetzt, ist die Funktion zur digitalen
Drehzahlregelung aktiviert.

JP13 Nicht festgelegt Wenn gesetzt, geben die Anzeigen D2-D3,
D17-D22 die aktuelle Modbus-RTU-Slave-
Adresse anstelle des Drehzahlsollwerts aus.

JP15 Nicht festgelegt Auf Werkseinstellungen zuriicksetzen.
Pin-Belegung des Werkzeugkabels

Pin (Farbe, GroB3e) Beschreibung

PE (griin-gelb, 1,0 Nicht in Gebrauch
mm?)

1 (braun, 1,00 mm? Phase A
2 (blau,1,00mm?  Phase B
3 (schwarz, 1,00 Phase C
mm?)

A(grau,0,25mm?  C-

B (rosa, 0,25 mm?  C+
C(griin, 0,25 mm?  P-
C(gelb, 0,25 mm?  NTC-

D (braun, 0,25 mm?) NTC+

E (weiBl, 0,25 mm?) P+

HINWEIS! NTC- und P- sind zusammen an denselben PIN im Stecker angeschlossen.
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Pin-Belegung Hilscher NT 50-RS-EN Adapterkabel (Buchse DSUB-9)

Braun

Griin

Wei

PIN (Farbe) Beschreibung
1 (weiB3, WH) GND
4 (braun, BN) Modbus RTU (A, RxD / TxD+)
5 (griin, GN) Modbus RTU (B, RxD / TxD-)
ABSCHIRMUNG Abschirmung
Kl leistenanschlii (Firmware v. 3,05 und neuer)

Enable-State:

Damit die Schleifmaschine arbeiten kann, muss die Klemmenleiste 4 mit einem 24 V-Ausgang des Roboters/SPS verbunden
werden, wahrend die Klemmenleiste 6 an 0 V am Roboter/SPS angeschlossen werden sollte.

Zur Erhéhung der Sicherheit kann der Ausgang ,Enable-state” auf ,Niedrig” gesetzt werden, wenn der Roboter auf ein
Problem stot, das ihn zum Anhalten zwingt. Dadurch wird der Schleif-/Polierkopf automatisch angehalten.

Das 3 m lange, 2-polige Kabel, das mit dem Schrank geliefert wird, sollte fiir den Anschluss des ,Enable-state” gemaR den
Anweisungen verwendet werden.

Staubabsaugung-Autostart-Modul:

Kunden kdnnen das optionale Mirka AutoStart-Modul (MIA6519011) integrieren, um die automatische Start-/Stopp-Funktion
fir die Staubabsaugung zu aktivieren. Verbinden Sie dazu die Klemmenleiste 5 mit der positiven (+) Klemme des
AutoStart-Moduls und die Klemmenleiste 7 mit der negativen (-) Klemme.

gl

ol

X1
Funktion/Anschluss Klemmleiste
»~Enable-state” Roboter/SPS, Ausgabe 24 V X1:4 (Anschluss an Stift J5, DI1)
Roboter/SPS 0 V X1:6
AutoStart Modul + X1:5 (Anschluss an Stift J4, NO)

Mirka® Motor Drive Cabinet
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Funktion/Anschluss Klemmleiste

AutoStart Modul - X1:7

Modbus RTU

Modbus RTU tber RS-485 wird zur Kommunikation mit dem Motorantrieb verwendet. Der Motorantrieb ist als Modbus
RTU-Slave-Gerat konfiguriert und die Standard-Slave-Adresse ist 86. Die Slave-Adresse kann gedndert werden, wenn sie
mit einem anderen Modbus-RTU-Slave-Gerét in Konflikt steht.

Der J1-Anschluss am Motorantrieb wird fiir die Modbus RTU-Kommunikation verwendet. Es wird eine geschirmte
Zweidrahtleitung empfohlen, und die Abschirmung sollte nur an einem Punkt geerdet werden, normalerweise am
Master-Gerét. Der A-Pin des J1-Anschlusses entspricht RxD / TxD+ und der B-Pin entspricht RxD / TxD-.

RS-485 Konfiguration

BAUDRATE 19200
PARITAT GLEICH
STOPP-BITS 1
DATEN-BITS 8

Spulenregister (F1, F5, F15)
Adresse Datentyp Name Beschreibung

00001 - 00012 Uint16 Digitale Ausgénge Spulen 1-11 sind furr zuklinftige
Verwendung reserviert.

Spule 12 ist das Relais, das sicham
Motorantrieb befindet.

Input-Register (F4)

HINWEIS! Die Eingangsregister 30001-30016 sind antriebsspezifisch. Beispiel: ,Drehzahlabfall-Zéhler” bezieht sich auf
die Gesamtzahl der Drehzahlabfélle fir alle Werkzeuge, die an den Motorantrieb angeschlossen sind.

Adresse Datentyp Name Beschreibung

30001 Uint16 Drehzahlabfall-Zahler Die Haufigkeit, mit der die Dreh-
zahl um mehr als 25 % unter den
Sollwert abgefallen ist.

30002 Uint16 ~Warmes Werkzeug"-Zéhler Gibtan, wie oft die Werkzeugtem-
peratur die ,Warm“-Grenze von
79 °C Uberschritten hat.

30003 Uint16 +Warmer Motor“-Zahler Gibt an, wie oft die Temperatur
des Motorantriebs die ,Warm®-
Grenze von 73 °C Uberschritten
hat.

30004 Uint16 ,HeiBes Werkzeug“-Zahler Gibt an, wie oft die Werkzeugtem-
peratur die ,HeiB"-Grenze von
134 °C Uberschritten hat.

30005 Uint16 +Heiler Motor“-Zahler Gibt an, wie oft die Temperatur
des Motorantriebs die ,Heil3"-
Grenze von 117 °C Uberschritten
hat.

30006 Uint16 Werkzeugstopp-Zéhler Gibtan, wie oft die Werkzeugtem-
peratur die ,Stopp”-Grenze von
142 °C Uberschritten hat.

30007 Uint16 Motorstopp-Zahler Gibt an, wie oft die Temperatur
des Motorantriebs die ,Stopp“-
Grenze von 123 °C Uberschritten
hat.
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Adresse

30008

30009

30010

30011

30012

30013

30014
30015
30016
30017
30018
30019
30020
30021-30030

30031-30039

30040-30046

Datentyp

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16
Uint16
Uint16
Int16
Uint16
Uint16
Uint16
Char[20]

Char[18]

Char[14]

Name

»Spannung auBerhalb Normbe-
reich”-Zahler

,Uberspannung gering“-Zahler

,Uberspannung mittel“-Z&hler

»Nutzung lang“-Zéhler

,Nutzung mittel“-Zahler

»Nutzung kurz“-Zahler

Nutzungszeit Stunden
Nutzungszeit Minuten
Nutzungszeit Sekunden
Strom

Drehzahl
Werkzeugtemperatur
Motorantriebstemperatur

Firmware Version
Teileversion

Seriennummer des Motorantriebs

Beschreibung

Die Anzahl der Male, in denen die
Eingangsspannung auf3erhalb des
44-52-\VDC-Bereichs lag.

Die Anzahl der Male, in denen die
Stromstarke 15,1 A Gberschritten
hat.

Die Anzahl der Male, in denen die
Stromstarke 18,2 A Uberschritten
hat.

Die Anzahl der Male, in denen die
Laufzeit mehr als 60 Sekunden
betrug.

Die Anzahl der Male, in denen die
Laufzeit zwischen 20 und 60 Sekun-
den lag.

Die Anzahl der Male, in denen die
Laufzeit weniger als 20 Sekunden
betrug.

Stundenanteil der Nutzungszeit.
Minutenanteil der Nutzungszeit.
Sekundenanteil der Nutzungszeit.
Strom in mA.

Drehzahl U/min
Werkzeugtemperatur in °C.
Motorantriebstemperatur in °C.

Firmware-Version und Build-Da-
tum, z.B. ,2.0 Jan. 18 14:00".

Teileversion und ID-Nummer des
Motorantriebs, z. B. ,Al1.3 123456"

Seriennummer des Motorantriebs,
z.B.,749474379001"
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Adresse

30047

30061

30062

30063

30064
30065-30071
30174*
30175*
30176*
30177*
30178*
30179*
30180%
30181-30183*
30181-30193*

Datentyp
Uint16

Uint16
Uint16
Uint16
Uint16
Char[14]
Uint16
Uint16
Uint16
Uint16
Uint16
Uint16
Uint16
Char(3]
Char[10]

Name Beschreibung

Alarmstatus-Flag Alarmstatus-Flag kann jederzeit

eine Kombination

von Werten aus der folgenden
Liste enthalten. Uberprifen

Sie die einzelnen Bits, um die Art
der aktuell

ausgelosten Alarme zu bestim-
men. Dieses Flag wird automatisch

nach fiinf Sekunden geldscht,
wenn die Ursache des Alarms

nicht langer vorliegt.

0x0000 = Nicht ausgelost

0x0001 = Werkzeug tberhitzt
0x0002 = Motorantrieb Uberhitzt
0x0004 = Uberstrom

0x0008 = Unterspannung
0x0010 = Uberspannung

0x0020 = Selbsttest lduft

0x0040 = Drehzahlabfall

0x0080 = Hoher Strom

0x0100 = Werkzeugwechsel lduft

0x0200 = Moglicher Werkzeugver-
drahtungsfehler

0x0400 = Modus zum Zurlickset-
zen auf die Werkseinstellungen

0x0800 = Schreibschutz deakti-
viert

0x1000 = Werkzeugverbindung
unterbrochen (Kommunikation
verloren)*

Werkzeug-ID

Werkzeug Min.-Drehzahl
Werkzeug Max.-Drehzahl
Werkzeug-Tag verfligbar
Werkzeugseriennummer
Durchmesser Werkzeugteller
Werkzeug Z-Offset
Werkzeug-Orbit Werkzeug-Orbit in mm.
Werkzeuggewicht
Werkzeug-CoG

Breite Werkzeugteller

Werkzeugschwerpunkt

Lange Werkzeugteller
Werkzeug Firmware Version Firmware Version d. h. ,0.04"

Werkzeugmodellbezeichnung

HINWEIS! * Erfordert Firmware-Version 3.05 oder neuer und Werkzeug-Firmware 0.05 oder neuer.

Halteregister (F3, F6, F16)
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Adresse Datentyp Name Beschreibung

40001-40010 Char[20] Geradtename Max. Lange 19 druckbare Zeichen,
z.B. ,AIMD 749474379001".

40011 Uint16 Drehzahlsollwert Drehzahlsollwert, nicht die tatséch-

liche Drehzahl, zwischen Min-und
Max-Drehzahl des Werkzeugs.

40012 Uint16 Betrieb Motorantriebsstatus kann eine
Kombination aus Folgendem sein:
0x0001 = AUSFUHREN
0x0002 = STOPP
*0x0004 = EIN
*0x0008 = AUS

0x0010 = WERKZEUGWECHSEL
START

0x0020 = WERKZEUGWECHSEL
ENDE

0x0040 = SCHREIBSCHUTZ DEAK-
TIVIERT

0x0040 = SCHREIBSCHUTZ AKTI-
VIERT

HINWEIS! Beim Schreiben eines
neuen Statuswerts kann der Wert
nur ein einzelner Status sein, keine
Kombination mehrerer Status, z. B,
EIN-+AUSFUHREN kann nicht
gleichzeitig geschrieben werden.

40013 Uint16 Slave-Adresse Der Standardwert ist 86, kann aber
bei Bedarf gedndert werden.

HINWEIS! * Nicht enthalten bei Firmware 3.05 oder neuer

Profinet I/O oder Ethernet/IP Gateway (Hilscher NT 50-RS-EN)

Wenn der Motorantrieb mit einem Profinet-I/O oder EtherNet/IP Gerat verbunden werden muss, kann das Gateway NT
50-RS-EN von Hilscher verwendet werden. Das Gateway wird tiber den DSUB-9-Anschluss am Gateway und den J1-Anschluss
am Motorantrieb mit dem Motorantrieb verbunden. Nachfolgend finden Sie die Pin-Belegung fiir den DSUB-9 (X2-Anschluss)
am Gateway:

RS-485 PIN Signal Beschreibungen
1 GND Bezugspotential, Masse der
-1 Stromversorgung
4 RxD / TxD+ Daten empfangen / Daten
-4 senden positiv
~5

5 RxD / TxD- Daten empfangen / Daten
senden negativ

Ein Pull-Up-Widerstand von 10 kQ ist im Gateway intern mit ,RxD / TxD+" verbunden.
Ein Pull-Down-Widerstand von 10 kQ ist im Gateway intern mit ,RxD / TxD-" verbunden.

Ausfiihrliche Dokumentationen zu Gateway und Konfigurationstools konnen von der Hilscher-Website heruntergeladen
werden: www.hilscher.com
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Konfiguration

Das Gateway wird von Mirka als Profinet-I/O-Slave-Gerat oder einem EtherNet/IP I/0-Adapter vorkonfiguriert geliefert.
Mit der Software ,SYCON.net" von Hilscher kann das Gerat neu konfiguriert werden. Die Software ,Ethernet Device Setup”
von Hilscher kann verwendet werden, um die Netzwerkkonfiguration zu andern. Nach einer Konfigurationsanderung

muss die IP-Adresse in der Regel neu vergeben werden.

Standard-Netzwerkkonfiguration fiir Profinet

IP-ADRESSE
SUBNET MASK
DEFAULT GATEWAY
DEVICE NAME
EINGANG-GROSSE

AUSGANG-GROSSE
Standard-Netzwerkkonfiguration fiir EtherNet/IP

IP-ADRESSE
BEZEICHNUNG
EINGANG MONTAGE
EINGANG-GROSSE
AUSGANG MONTAGE
AUSGANG-GROSSE

192.168.2.191

255.255.255.0

0.0.0.0

nt50enpns

118

102 (Firmware v. 3.05 oder neuer)
5

192.168.125.110
MirkaENIP

101

102

100

5

Signalzuordnung von Profinet I/0 zu Modbus RTU Firmware 3.04 oder dlter

Trigger Profinet 1/0

Datenlénge

Modbus-Regis- Datenldnge

ter
SetRelay 00012 1 Spule
SetSpeedRegister 40011 1 Register
SetOperationRegister 40012 1 Register
DeviceName 40001-40010 10 Register
Commonlinputs 30017-30020 4 Register
Misclnputs 30001-30016 16 Register
AlarmStatus 30047 1 Register
FirmwareVersion 30021-30030 10 Register
PartVersionSerialNumber 30031-30046 16 Register
GetSpeedRegister 40011 1 Register
GetOperationRegister 40012 1 Register
ReadCoils 00001-00012 12 Spulen

Profinet 1/0-Antrieb Firmware 3.05 oder neuer

Slot Typ Name

Slot 1 1 Byte aus Digitaler Ausgang
(Relais)

Slot 2 2 Byte aus Drehzahlsollwert
(U/min)

Slot 3 2 Byte aus Betrieb

16 Mirka® Motor Drive Cabinet

Geanderte Da- 1 1 Byte aus
ten
Gednderte Da- 2 1 Wort aus
ten
Gednderte Da- 3 1 Wort aus
ten
Zyklisch 10 sec. 4 10 Worte ein
Zyklisch 1sec. 5 4 Worte ein
Zyklisch5sec. 6 16 Worte ein
Zyklisch 1sec. 7 1 Wort ein
Zyklisch 10 sec. 8 10 Worte ein
Zyklisch 10 sec. 9 16 Worte ein
Zyklisch 1sec. 10 1 Wort ein
Zyklisch 1sec. 11 1 Wort ein
Zyklisch 1sec. 12 2 Byte ein

Datentyp Datenlénge Modbuss Adres-

se

BIT 1 Byte FC511

UINT16 1 Wort FC6 10

BIT 1 Wort FC6 11



Slot

Slot 4

Slot 5
Slot 6
Slot 7

Slot 8

Slot9

Slot 10

Slot 11

Slot 12

Typ Name

8 Byte ein Motorstrom (mA)

Motordrehzahl
(U/min)

Motortemperatur
({]
Antriebstempera-
tur (°C)
8 Byte ein Antrieb vorwarts
2 Byte ein AlarmStatus

4 Byte ein Drehzahlsollwert
(U/min)

Betrieb
8 Byte ein Werkzeug-ID

Min. Drehzahl
(U/min)
Max. Drehzahl
(U/min)
Werkzeug-Tag
verfuigbar

16 Byte ein Werkzeugserien-
nummer

8 Byte ein Tellerdurchmes-
ser (mm)

Werkzeug Z-Off-
set (mm)

Werkzeug-Orbit
(mm)

Werkzeuggewicht
()}

32 Byte ein Werkzeug COG Z-
Offset (mm)

Tellerbreite (mm)
Tellerlange (mm)
Werkzeug Fw.

Werkzeugmodell-
bezeichnung

16 Byte ein Werkzeugnut-
zung Stunden

Werkzeugnut-
zung Sekunden

Werkzeugnut-
zung Minuten

Werkzeugnut-
zung Kurzzéhlung

Werkzeugnut-
zung Durch-
schnittszahlung

Werkzeugnut-
zung Langzéh-
lung

Datentyp

UINT16
UINT16

UINT16

UINT16

CHAR
BIT
UINT16

BIT
UINT16
UINT16

UINT16

BIT

CHAR

UINT16

UINT16

UINT16

UINT16

UINT16

UINT16
UINT16
CHAR
CHAR

UINT16

UINT8

UINT8

UINT32

UINT32

UINT32

Datenldnge

1 Wort
1 Wort

1 Wort

1 Wort

6 Byte
1 Wort
1 Wort

1 Wort
1 Wort
1 Wort

1 Wort

1 Wort

14 Byte

1 Wort

1 Wort

1 Wort

1 Wort

1 Wort

1 Wort
1 Wort
6 Byte

20 Byte

1 Wort

1 Byte

1 Byte

2 Wort

2 Wort

2 Wort

Modbuss Adres-
se

FC416
FC417

FC418

FC419

FC420-23
FC4 46
FC310

FC3 11
FC4 60
FC4 61

FC4 62

FC4 63

FC4 64-71

FC4173

FC4174

FC4175

FC4176

FC4177

FC4178
FC4179
FC4 180-182
FC4183-192

FC4 99

FC4 100

FC4 100

FC4101-102

FC4 103-104

FC4105-106
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EtherNet/IP-Antrieb Firmware 3.05 oder neuer

Typ
Ausgabe

Ausgabe

Ausgabe
Eingangsspannung
Eingangsspannung

Eingangsspannung

Eingangsspannung

Eingangsspannung

Eingangsspannung

Eingangsspannung

Eingangsspannung
Eingangsspannung
Eingangsspannung
Eingangsspannung

Eingangsspannung
Eingangsspannung
Eingangsspannung
Eingangsspannung

Eingangsspannung
Eingangsspannung

Eingangsspannung

Eingangsspannung
Eingangsspannung

Eingangsspannung
Eingangsspannung

Eingangsspannung

Eingangsspannung
Eingangsspannung
Eingangsspannung
Eingangsspannung

Eingangsspannung
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Name

Digitaler Ausgang
(Relais)

Drehzahlsollwert
(U/min)

Betrieb

Motorstrom (mA)

Motordrehzahl
(U/min)

Motortemperatur (°C)
Antriebstemperatur
(@

AlarmStatus

Drehzahlsollwert
(U/min)

Betrieb

Werkzeug-ID

Min. Drehzahl (U/min)
Max. Drehzahl (U/min)

Werkzeug-Tag verfug-
bar

Werkzeugseriennum-
mer

Tellerdurchmesser
(mm)

Werkzeug Z-Offset
(mm)

Werkzeug-Orbit (mm)
Werkzeuggewicht (g)

Werkzeug COG Z-Off-
set (mm)

Tellerbreite (mm)
Tellerlange (mm)

Werkzeug Firmware
Version

Werkzeugmodellbe-
zeichnung

Antrieb Firmware

Werkzeugnutzung
Stunden

Werkzeugnutzung
Sekunden

Werkzeugnutzung
Minuten

Werkzeugnutzung
Kurzzahlung

Werkzeugnutzung
Durchschnittszéhlung

Datentyp

BIT

UINT16

BIT

UINT16
UINT16

UINT16
UINT16

BIT
UINT16

BIT
UINT16
UINT16
UINT16
BIT

CHAR

UINT16

UINT16

UINT16
UINT16
UINT16

UINT16
UINT16
CHAR

CHAR

CHAR
UINT16

UINT16

UINT16

UINT32

UINT32

Datenldnge

1 Byte

1 Wort

1 Wort
2 Wort
1 Wort
1 Wort

1 Wort
1 Wort

1 Wort
1 Wort

1 Wort
1 Wort
1 Wort
1 Wort
1 Wort

14 Byte

1 Wort

1 Wort

1 Wort
1 Wort
1 Wort

1 Wort
1 Wort
6 Byte

20 Byte

6 Byte
1 Wort

1 Byte

1 Byte

2 Wort

2 Wort

Modbus Adresse

FC511

FC6 10

FC6 11

FC416
FC417

FC418
FC419

FC4 46
FC310

FC3 11
FC4 60
FC461
FC4 62
FC4 63

FC4 64-71

FC4173

FC4174

FC4175
FC4176
FC4177

FC4178
FC4179
FC4 180-182

FC4183-192

FC4 20-23
FC4 99

FC4 100

FC4 100

FC4101-102

FC4103-104



Typ Name Datentyp Datenldnge Modbus Adresse

Eingangsspannung Werkzeugnutzung UINT32 2 Wort FC4105-106
Langzéhlung

Siemens TIA Portal V14 Gateway Zuordnungsbeispiel 3.04 oder
alter

Nachfolgend ist ein Screenshot von TIA Portal V14 abgebildet, auf dem zu sehen ist, wie das Gateway in das System
eingebunden werden kann. Die GSDML-Datei kann von der Gateway Solution DVD heruntergeladen werden, um Support
fur das Hilscher NT 50-RS-EN-Gateway zu Ihrem System hinzuzufligen.

ETopology view | Network view |I¥ Device view

Device overview |

194 [Module |Rack  |Slot  |laddress | address |Type Article ne. | Firmware
¥ nt50enpns (1] o NT 50-ENIFNS Idx

* PNHO 0 0xi niS0enpns

SetRelay (1] 1 63 1 Byte Output

SetSpeedRegister o 2 64..65 2 Byte Output

SetCperationRegister 0 3 66..57 2 Byte Output

DeviceName 0 4 68..87 20 Byte Input

Commeninputs (1] 5 88..95 8 Byte Input

Miscinputs (1] 6 96..127 32 Byte Input

AlarmStatus (1] 7 128..129 2 Byte Input

FirmwareVersien 0 8 130..149 20 Byte Input

PartVersion o 9 150...169 20 Byte Input

SerialNumber (1] 10 170...181 12 Byte Input

GetSpeedRegister 0 11 182.183 2 Byte Input

GetOperationRegister 0 12 184..185 2 Byte Input

ReadCoils (1] 13 186...187 2 Byte Input

Grundlegender Betrieb fiir Modbus RTU

Der Motorantrieb muss aktiviert sein, bevor das Werkzeug gestartet werden kann. Der erste Vorgang, der durchgefiihrt
werden sollte, ist das Versetzen des Motorantriebs in den Aktiviert-Status. Dieser Vorgang unterscheidet sich ab der
Firmware-Version 3.05. Bei friiheren Versionen muss ein ,Antrieb-aktiviert”-Befehl an den Motorantrieb gesendet werden,
wahrend bei neueren Versionen der digitale Stift DI1 als der Aktiviert-Status zugewiesen ist. Es ist nicht zwingend
erforderlich, den Deaktiviert-Status Befehl zu senden, bevor die Stromzufuhr zum Motorantrieb unterbrochen wird.

Wenn der Motorantrieb freigegeben ist, kann der Drehzahlsollwert geschrieben und der Status auf BETRIEB-Status gesetzt
werden, indem de BETRIEB-Status-Befehl gesendet wird. Dadurch lduft das Werkzeug mit Solldrehzahl. Um das Werkzeug
anzuhalten, versetzen Sie den Motorantrieb in den ,STOP-Status”, indem Sie den ,STOP-Status”-Befehl senden.

Es wird empfohlen, die Durchschnittsgeschwindigkeit, den Durchschnittsstrom, die Werkzeugtemperatur, die
Motorantriebstemperatur und das Alarmstatus-Flag kontinuierlich zu tiberwachen. Dies hilft bei der Erkennung von
Problemen wahrend des Betriebs.

Beispielsequenz zum Starten und Stoppen des Werkzeugs (Firmware v. 3.04 und élter):

Geben Sie 4 (0x0004) in das ,Betrieb”-Register ein, dies setzt den Motorantrieb in den Aktiviert-Status.

« Geben Sie 4000 (0xOFAQ) in das ,Solldrehzahl“-Register ein, dies setzt die Solldrehzahl auf 4.000 U/min.
+ Geben Sie 1 (0x0004) in das ,Betrieb”-Register ein, dies setzt den Motorantrieb in den EIN-Zustand.

+ Geben Sie 2 (0x0002) in das ,Betrieb”-Register ein, dies setzt den Motorantrieb in den STOP-Zustand und das Werkzeug
hort auf zu laufen.

Geben Sie 8 (0x0008) in das ,Betrieb”-Register ein, dies setzt den Motorantrieb in den Deaktiviert-Status.
Beispielsequenz zum Starten und Stoppen des Werkzeugs (Firmware v. 3.05 und neuer)*:

- Setzen Sie Stift DI1 (Klemmenblock 4) auf Hoch (15-33 VDC), dadurch wird der Motorantrieb in den Aktiviert-Status
versetzt.

+ Geben Sie 4000 (OxOFAOQ) in das ,Solldrehzahl“-Register ein, dies setzt die Solldrehzahl auf 4.000 U/min.
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+ Geben Sie 1 (0x0004) in das ,Betrieb”-Register ein, dies setzt den Motorantrieb in den EIN-Zustand.

+ Geben Sie 2 (0x0002) in das ,Betrieb”-Register ein, dies setzt den Motorantrieb in den STOP-Zustand und das Werkzeug
hort auf zu laufen.

- Setzen Sie Pin DI1 auf Niedrig (GND), dies versetzt den Motorantrieb in den Deaktiviert-Status.

*Detaillierte Informationen zu den Anschliissen finden Sie im Kapitel ,Klemmenleistenanschliisse (Firmware v. 3.05 und
neuer)”.

Digitale Schnittstelle

Der Motorantrieb kann statt tiber Modbus RTU auch tiber die digitale Schnittstelle gesteuert werden, dies hat jedoch den
Nachteil, dass es bei Verwendung der digitalen Schnittstelle keine Riickmeldung gibt. Um die digitale Schnittstelle zu
aktivieren, muss der Jumper JP12 gesetzt werden.

Anschluss J5 dient als Eingang fur die digitale Schnittstelle. Der Eingang gilt als HIGH, wenn eine Spannung zwischen
15-33 VDC an den Eingangs-Pin angelegt wird. Der Eingang gilt als LOW, wenn die Spannung unter 12 VDC liegt oder
wenn der Eingang ungeerdet gelassen wird. Der Massen-Pin von Anschluss J6 muss zwischen den Systemen verbunden
werden. Der Anschluss J6 kann bei Bedarf auch verwendet werden, um eine 15-VDC-Steuerspannung bereitzustellen.
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DD D T 5
o F% E
05— 55 5 s 3
D241 83
DB 0
pert= n soor st 2
D211 ¥ed:
D20 55585
D19
D18 - -
D17
D3] ©00O0 oo O O
=] T T 1 s T
GND A B GND oo S2 GND48v

Betriebsarten digitale Schnittstelle

Bitte beachten Sie die Tabelle zur Drehzahlsollwertanzeige im Kapitel Ubersicht Motorantrieb.

Selbsttestfunktion

Wahrend Sie die S1-Taste gedrtickt halten, fiihrt der Motorantrieb einen kurzen Selbsttest durch. Das Alarmstatus-Flag
wird auf 6 gesetzt (Selbsttest lauft). Die Anzeigen D4 und D14 blinken griin, wenn Temperaturen und Spannungen
innerhalb der Grenzwerte liegen. Wenn die Temperaturen oder Spannungen nicht innerhalb der Grenzwerte liegen,
blinken die Anzeigen rot.

Reset-Funktion

Die Reset-Taste S2 kann kurzzeitig gedriickt werden, um den Motorantrieb zurlickzusetzen. Dies entsprichtim Wesentlichen
dem Aus- und Wiedereinschalten der Stromversorgung.

Funktion zum Zuriicksetzen auf die Werkseinstellungen

Die im Motorantrieb gespeicherte Konfiguration kann bei Bedarf auf die Werkseinstellungen zurtickgesetzt werden.
Dadurch wird die werksseitig zugewiesene Modbus-Slave-Adresse wiederhergestellt und die letzte bekannte
Werkzeugkonfiguration wird auf die Werkseinstellungen zuriickgesetzt. Befolgen Sie diese Schritte, um ein Zurlicksetzen
auf die Werkseinstellungen durchzufiihren:

1. Setzen Sie Jumper JP15.
2. Halten Sie S2 fiinf Sekunden lang gedriickt.
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3. Entfernen Sie JP15.

Schreibschutz

Die Holding-Register fiir ,Geratename” und ,Slave-Adresse” sind normalerweise schreibgeschitzt, um versehentliches
Schreiben in diesen Registern zu verhindern. Wenn eines dieser Register gedndert werden muss, gehen Sie folgendermaflen
vor:

1. Geben Sie 64 (0x0040) in das ,Betrieb”-Register ein, um den Schreibschutz zu deaktivieren.
2. Geben Sie den neuen Wert in die Holding-Register ,Gerdtename” oder ,Slave-Adresse” ein.

3. Geben Sie 128 (0x0080) in das ,Betrieb”-Register ein, um den Schreibschutz zu aktivieren.

Sicherheitsstopp / Not-Aus

Der Motorantrieb selbst hat keine Eingdnge zum Erkennen oder Reagieren auf ein externes Sicherheitsstopp- /
Not-Aus-Signal. Ein geeigneter Schiitz kann in der Ndhe des Motorantriebs platziert werden, um die Drahte der Phasen
A, B und C des Werkzeugkabels zu verbinden oder zu trennen.

Werkzeugwechselfunktion im laufenden Betrieb

Es kdnnen mehrere Werkzeuge mit demselben Motorantrieb verwendet werden, aber es kann immer nur jeweils ein
Werkzeug mit dem Motorantrieb verbunden sein. Gehen Sie beim Wechseln von einem Werkzeug zum néchsten
folgendermafien vor:

1. Stoppen Sie das Werkzeug, indem Sie 2 (0x0002) in das ,Betrieb”-Register eingeben.

2. Geben Sie 16 (0x0010) in das ,Betrieb”-Register ein, um dem Motorantrieb mitzuteilen, dass Sie beabsichtigen, das
aktuell angeschlossene Werkzeug zu trennen.

3. Warten Sie eine Sekunde, bevor Sie das aktuell angeschlossene Werkzeug vom Motorantrieb trennen.
4. Trennen Sie das aktuell angeschlossene Werkzeug vom Motorantrieb.
5. Verbinden Sie das nachste Werkzeug mit dem Motorantrieb.

6. Geben Sie 32 (0x0020) in das ,Betrieb“-Register ein, um dem Motorantrieb mitzuteilen, dass das neue Werkzeug
angebracht wurde.

7. Warten Sie eine Sekunde, bevor Sie das neue Werkzeug starten.

Schutzfunktionen
Schutzmodus Grund
Werkzeug geht in reduzierte Leistung iiber « Motorantrieb ist tiber 117 °C
+ Werkzeugtemperatur ist Giber 134 °C
. UberméBige Belastung
Werkzeug stoppt vollstindig » Motorantrieb ist liber 123 °C

» Werkzeugtemperatur ist Giber 142 °C
« Uberlastzustand

Fehlerbehebung

Symptom Empfohlene MaBnahme

Motorantrieb lisst sich nicht einschalten. . Uberpriifen Sie, ob 48 VDC an J2 anliegen und ob die Polaritat korrekt
ist.
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Symptom Empfohlene MaBnahme

Werkzeug startet nicht. . * Uberpriifen Sie, ob sich der Motorantrieb im EIN-Status befindet
(D14 blinkt nicht).

**(Jberpriifen Sie, ob DI1 aktiviert ist (D14 blinkt nicht).

Uberpriifen Sie, ob sich der Motorantrieb im RUN-Zustand befindet
(D4 leuchtet griin).

Uberpriifen Sie die Kabelkonfektion fiir das Werkzeug: Sind die Pins
richtig angeschlossen?

*3.04 und alter

**3.05 und neuer

Uberpriifen Sie das Alarmstatus-Flag.
Uberpriifen Sie die Motorantriebs- und Werkzeugtemperaturen.
Uberpriifen Sie, ob das Werkzeug liberlastet ist.

Werkzeug stoppt plotzlich.

Die Modbus RTU-Kommunikation funktio-
niert nicht.

Stellen Sie sicher, dass JP1 und JP12 nicht gesetzt sind.

Uberpriifen Sie Baudrate, Paritét, Stopp- und Datenbits.
Uberpriifen Sie die Sende-/Empfangsanzeigen D29 und D30; diese
blinken, wenn auf dem Bus Aktivitat stattfindet.

Uberpriifen Sie, ob A-Pin und B-Pin richtig angeschlossen sind.
Priifen Sie, ob das Hinzufiigen eines Abschlusswiderstands (JP2), eines
A-Pin Pull-Down-Widerstands (JP3) oder eines B-Pin Pull-Up-Wider-
stands (JP4) das Problem [6st.

Uberpriifen Sie die Slave-Adresse (setzen Sie den JP13-Jumper und
verwenden Sie die Anzeigen D2-D3, D17-D22, um die aktuelle
Adresse abzulesen).

1/0-Gateway-Kommunikation funktioniert
nicht.

Stellen Sie sicher, dass JP1 und JP12 nicht gesetzt sind.

Uberpriifen Sie die Konfiguration des Gateway-Netzwerks
Uberpriifen Sie die 24-VDC-Spannungsversorgung.

Uberpriifen Sie, ob das Modbus RTU-Adapterkabel richtig angeschlos-
sen ist.

Schnittstelle der digitalen Drehzahlrege-
lung funktioniert nicht.

Stellen Sie sicher, dass JP1 nicht gesetzt ist.

Uberpriifen Sie, ob JP12 gesetzt ist.

Uberpriifen Sie die Spannung an einem auf HIGH gesetzten Eingang,
sie sollte zwischen 15-33 VDC liegen.

Uberpriifen Sie die Spannung an einem auf LOW gesetzten Eingang,
sie sollte nahe null Volt liegen.

Uberpriifen Sie den Massenanschluss.

Die Anzeige D36 leuchtet rot oder die Uberpriifen Sie die die Verdrahtung von C+/C-/P+/P- an J3.

Werkzeugdrehzahl ist zu hoch/niedrig.

Information zur Entsorgung

GEFAHR
Die Gerate miissen durch Entfernen des Netzkabels unbrauchbar gemacht werden.

Beachten Sie die nationalen Regeln und Bestimmungen zur umweltgerechten Entsorgung und zum
Recycling von ausgedienten Maschinen, Verpackungen und Zubehér.

Nur EU: Elektrowerkzeuge diirfen nicht als Hausmiill entsorgt werden. In Ubereinstimmung mit EU-

Richtlinien tiber die Entsorgung von Elektro- und Elektronik-Altgeraten und deren Umsetzung in

nationales Recht miissen Elektrowerkzeuge, die das Ende ihrer Lebensdauer erreicht haben, getrennt
_ entsorgt und einer umweltgerechten Wiederverwertung zugefiihrt werden.

Weitere Informationen zu REACH, RoHS und unserer sozialen Verantwortung als Unternehmen finden
Sie auf www.mirka.com
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Declaration of conformity

Mirka Ltd, 66850 Jeppo, Finland

declare under our sole responsibility that the Mirka® products (listed below and see "Technical data" table for particular model) to which
this declaration relates are in conformity with the following standards or other normative documents: EN 61439-1:2011, EN 61439-2:2011,
EN 61800-3:2004+A1:2012, EN IEC 63000:2018 in accordance with the regulations 2014/35/EU, 2014/30/EU, 2011/65/EU.

Products: Mirka” Motor Drive Cabinet

Manufacturer/Supplier
Mirka Ltd

% 66850 Jeppo, Finland
— Tel. +358 20 760 2111
Jeppo 19.02.2025 MIRKk Fax +358 20 760 2290

www.mirka.com

Original instructions. We reserve the right to make changes to this manual without prior notice.

Warranty

Mirka warrants that your components are free from manufacturing and material defects.

Mirka components have a 1-year warranty starting from the date of purchase. Only manufacturing and material defects
are covered by the warranty.

If a problem occurs caused by a manufacturing defect material or by workmanship, Mirka will repair your component
free of charge in accordance with the warranty terms and conditions stated herein. To keep your component warranty
valid the component must be used, maintained and operated in compliance with the operating instructions.

Terms and conditions

Mirka's component warranty covers defects in material and workmanship.
Components covered by the warranty:

» motor drive

+ sanding unit

+ polishing unit

+ power supply

« communication gateway

Warranty does not cover:

-any damage caused or resulting from transport, receipt of delivery, installation, commissioning, misuse, neglect in usage
or maintenance, accidents, exposure to extreme unacceptable ambient temperature, acids, water, unsuitable storage,
excessive impact, or operation outside the rated specifications.

« defects caused by spare parts, accessories or components other than Mirka original spare parts or accessories.

» normal wear and tear items such as: backing pad, break seal, exhaust fitting, bearings, rubber mount, signal cable or
power cable.

- components that have been: modified, repaired or repair attempts (by other than Mirka authorized service), partly or
completely disassembled components.

No other than Mirka have the authority to change, extend or add to given warranty terms and conditions.

The manufacturer cannot be hold responsible for consequential damages compensations for downtime, production loss,
injuries or property damages.

A warranty claim must be submitted with as short delay as possible. A warranty claim must be submitted within the
warranty period.

Mirka® Motor Drive Cabinet
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Symbols

c E Complies with EU relevant standards

f Warning: Electricity

Installation overview

]2 ) 13
48 VDC PSU > Motor drive -+ > Tool
b T b
5,)6
il n 15.)
Vacuum autostart -+
Modbus RTU master Digital interface

24 VDC PSU " 1/0 gateway <+ > Robot/PLC

General
+ Connect the 48 VDC power supply to the motor drive (J2 connector).

+ Connect the tool to the motor drive (J3 connector).
NOTE! It is not recommended to use a shielded cable for tool that is longer than 10m.

Modbus RTU interface
+ Use the J1 connector to connect the motor drive to the Modbus RTU bus.
1/0 gateway to Modbus RTU interface

+ Connect the 24 VDC power supply to the gateway and connect the DSUB-9 adapter cable between the gateway (X2
connector) and the motor drive (J1 connector).

Digital control interface

« Use the J6 connector to connect the common GND between the systems.

« Use the J5 connector to select the operation using the four digital input signals.
Relay interface

+ The N/O relay pins are available on the J4 connector.

Technical data for motor drive

Nominal input voltage 48 VDC
Input voltage range 46 - 50 VDC
Maximum input current 10A

Rated power 350 W
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Speed control

Speed range 1000 - 10000 rpm
Overload protection Yes
Overheat protection Yes

Input interfaces Modbus RTU (RS-485)
Profinet I/0 (gateway module)
EtherNet/IP (gateway module)
4-bit digital inputs (15-33 VDC)

Output interfaces Single pole, non-latching N/O relay, 250 VAC/ 125 VDC, 10 A
Ambient temperature 0-40°C

Humidity Maximum 95% RH, non-corrosive, no dripping water
Storage temperature -20t0 80 °C

IP Class IP40

Motor drive cabinet 380 x300x 210 mm (W x H x D)
Motor drive 72 x 30 x 200 mm (W x H x D)
Motor drive mounted in DIN -rail holder 95 x 55 %210 mm (W x H x D)

Safety instructions

Electrical installation must be carried out by a competent electrician!

The motor drive has been designed for fixed installations only.

Do not perform any voltage withstand tests on any part of the motor drive or the tool. Product safety has been
fully tested at the factory.

Ground yourself with an anti-static wristband before touching the motor drive (setting jumpers and similar
actions) to avoid electrostatic voltage discharge damage to the motor drive.

> B b Db P

Always disconnect the power before performing any work on the cabinet.
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Warnings

Make sure that all the AC-DC power supplies are properly earthed and that the motor drive cannot come in
contact with live mains voltage.

AAn external emergency stop circuit is recommended.

Before running the tool

f:} Before starting the tool, check that the tool is mounted properly and ensure that the motor drive is installed
properly.

Motor drive overview

Motor drive PCB connectors, buttons, jumpers, indicators, mounting holes and dimensions

200
S > T © ~ o
= Z @ 8 6 & & J@
© (i iiis ©—
OO0O0O0
- 10} |
5 35 10| jaw
9 I:":I I:I 10+ PhaseC
26[] FERE 1O |[phases
= T g g 10F |prsen o
D233 D D F NTC+
ozey . cone s ® 1o
D202 $543% @ 10 |~
D191 = -
=] - === 0 10F |c
s 0000 30[0] 10} o
o= GOA B owo 335 onpasv 3 10| |[r
D36
@ 23,20 @L
AIua
Dimensions specified in
millimeters. 155 15

The motor drive PCB comes mounted in a DIN-rail holder that can be attached to a standard 35 x 7.5mm EN50022 DIN-rail,
but the motor drive PCB can be removed from this holder and mounted using the mounting holes instead. If the mounting
holes are used, then it is recommended to use 20 mm metal standoffs and 10 mm M3 screws when mounting the motor
drive PCB.

Itis recommended to use 10 mm ferrules with plastic sleeve for each wire that is attached to any of the connectors. The
wires can then easily be pushed into the connectors and released with the help of a small flat-head screwdriver (3.5 mm
blade width, 0.6 mm blade thickness).

Connector description

Connector PIN Description

n GND GND

1 A Modbus RTU RS-485 (A)
n B Modbus RTU RS-485 (B)
Jn GND GND

Connector PIN Description

J2 GND GND
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Connector PIN Description
J2 48V 48 VDC input
Connector PIN Motor cable color
)3 P+ White
J3 C+ Pink
3 C- Grey
3 P= Green
J3 NTC+ Brown, (0,25mm?2)
J3 Phase A Brown, (0,25mm?2)
J3 Phase B Blue
J3 Phase C Black
J3 GND Cabinet earth
J3 NTC- Yellow
Shield Connected to ground, X2 in Mirka cabinet
Connector PIN Description
Ja coOM Relay COM
J4 NO Relay NO
Connector PIN Description
J5 DI1 Digital speed control input bit 1
J5 DI2 Digital speed control input bit 2
J5 DI3 Digital speed control input bit 3
J5 Dl4 Digital speed control input bit 4
Connector PIN Description
J6 15V 15 VDC output
Jé GND GND

Button description

S1 Self-test button
S2 Reset button

Indicator description

Indicator Description

D2 Speed set-point indicator, lit if speed set-point 1 active. Modbus RTU slave address indicator,
bit 1.

D3 Speed set-point indicator, lit if speed set-point 3 active. Modbus RTU slave address indicator,
bit 2.

D4 Tool status indicator. Lit red when the tool is stopped, lit green when the tool is running.

D14 Motor drive state indicator. Lit green when motor drive is in ON-state. Blinking green when
motor drive is in OFF-state.

D17 Speed set-point indicator, lit if speed set-point 5 active. Modbus RTU slave address indicator,
bit 3.

D18 Speed set-point indicator, lit if speed set-point 7 active. Modbus RTU slave address indicator,
bit 4.

Mirka® Motor Drive Cabinet
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Indicator Description

D19 Speed set-point indicator, lit if speed set-point 9 active. Modbus RTU slave address indicator,
bit 5.

D20 Speed set-point indicator, lit if speed set-point 11 active. Modbus RTU slave address indicator,
bit 6.

D21 Speed set-point indicator, lit if speed set-point 13 active. Modbus RTU slave address indicator,
bit 7.

D22 Modbus RTU slave address indicator, bit 8.

D23 Lit if D2-D3, D17-D22 indicator mode is Modbus RTU slave address.

D24 Lit if digital speed control interface is enabled.

D25 Lit if the alarm status flag is set.

D26 Relay status indicator.

D29 Modbus RTU receive indicator.

D30 Modbus RTU transmit indicator.

D36 Possible tool wiring fault. Turns red when a possible fault in tool C+/C-/P+/P- wiring is detected.

Speed set-point display
Tool Min speed (RPM) Max speed (RPM)
AIROS 650 CV/NV 4000 10000

AIROS 550 CV/NV
AIROS 350 CV/NV

AIROP 312 NV 4000 8000

AIROS 150 NV

AIOS 130 NV

AIOS 353 CV/NV 5000 10000

AIRP 300 1000 3000

Speed Bit map Speed at various setpoints (RPM) Speed LED:s active

Eet D4 DI3 DI2 DIl ToolRPM ToolRPM ToolRPM ToolRPM D2 D3 D7 D8 D9 D0 D2
4000- 4000- 5000- 1000-
10000 8000 10000 3000

1 0 0 0 1 4000 4000 5000 1000 X

2 0 0 1 0 4500 4333 5417 1167 X

3 0 0 1 1 5000 4666 5834 1334 X X

4 0 1 0 0 5500 4999 6251 1501 X X

5 0 1 0 1 6000 5332 6668 1668 X X X

6 0 1 1 0 6500 5665 7085 1835 X X X

7 0 1 1 1 7000 5998 7502 2002 X X X X

8 1 0 0 o0 7500 6331 7919 2169 X X X X

9 1 0 o0 1 8000 6664 8336 2336 X X X X X

10 1 0 1 0 8500 6997 8753 2503 X X X X X

11 1 0 1 1 9000 7330 9170 2670 X X X X X X

12 1 1 0 0 9500 7663 9587 2837 X X X X X X

13 1 1 0 1 10000 8000 10000 3000 X X X X X X X

Bit map Operation

DI4 DI3 DI2 DI

0 0 0 0 Stopped
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1 1 1 0 Run, no speed change
1 1 1 1 Run, no speed change

Modbus RTU slave address display
BIT8 BIT7 BIT6 BIT5 BIT 4 BIT3 BIT 2 BIT1
D22 D21 D20 D19 D18 D17 D3 D2

Jumper description

Jumpers Default Description

JP1 Not set Reserved for future use

JP2 Not set If set, a terminating resistor of 270 Q is connec-
ted across Modbus RTU pins A and B.

JP3 Not set If set, a pull-down resistor of 10 kQ is connec-
ted to Modbus RTU B-pin.

JP4 Not set If set, a pull-up resistor of 10 kQ is connected
to Modbus RTU A-pin.

JP12 Not set If set, digital speed control feature is enabled.

JP13 Not set If set, D2-D3, D17-D22 indicators will output

the current Modbus RTU slave address instead
of speed set-point.

JP15 Not set Reset to factory settings.
Tool cable connector pinout

Pin (colour, size) Description

PE (green-yellow, Not in use
1.0 mm2)

1 (brown, 1.00 mm?) Phase A
2 (blue, 1.00mm?  Phase B
3 (black, 1.00 mm?)  Phase C
A (grey, 0.25mm?)  C-

B (pink, 0.25 mm?*)  C+
C(green, 0.25 mm?) P-
C(yellow, 0.25mm? NTC-

D (brown, 0.25mm? NTC+

E (white, 0.25 mm?) P+

NOTE! NTC- and P- are connected together to the same PIN inside the connector.

Mirka® Motor Drive Cabinet
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Hilscher NT 50-RS-EN adapter cable pinout (female DSUB-9)

Brown

Green

White

PIN (colour) Description

1 (white, WH) GND

4 (brown, BN) Modbus RTU (A, RxD / TxD+)
5 (green, GN) Modbus RTU (B, RxD / TxD-)
SHIELD Shield

Terminal block connections (Firmware v. 3.05 and newer)
Enable-State:

For the sander to be able to operate, terminal block 4 must be connected to a 24V output from the robot/PLC, while
terminal block 6 should be connected to 0V on the robot/PLC.

For enhanced safety, the Enable-State output could be set to low if the robot encounters an issue that causes it to stop.
This will automatically halt the sanding/polishing head.

The 3 meter, 2-pole cable provided with the cabinet should be used for connecting the enable-state as per the instructions
Vacuum Autostart Module:

Customers can integrate the optional Mirka AutoStart Module (MIA6519011) to enable automatic start/stop functionality
for the dust extractor. To do this, connect terminal block 5 to the positive (+) terminal on the AutoStart Module and
terminal block 7 to the negative (-) terminal.

gl

ol

X1
Function/Connection Terminal block
Enable-state robot/PLC output 24V X1:4 (connected to pin J5, DI1)
Robot/PLC OV X1:6
Autostart module + X1:5 (connected to pin J4, NO)
Autostart module - X1:7
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Modbus RTU

Modbus RTU over RS-485 is used to communicate with the motor drive. The motor drive is configured as a Modbus RTU
slave device and the default slave address is 86. The slave address can be changed if it conflicts with another Modbus
RTU slave device.

The J1 connector on the motor drive is used for Modbus RTU communication. A shielded twisted pair cable is recommended
and the shield should be earthed only at one point, normally at the master device. The A-pin of the J1 connector is
equivalent to RxD / TxD+ and the B-pin is equivalent to RxD / TxD-.

RS-485 configuration

BAUD RATE 19200
PARITY EVEN
STOP BITS 1
DATA BITS 8

Coil registers (F1, F5, F15)

Address Data type Name Desciption
00001 - 00012 Uint16 Digital outputs Coils 1-11 are reserved for future
use.

Coil 12 is the relay located on the
motor drive.

Input registers (F4)

NOTE! Input registers 30001-30016 are drive specific. As an example: "Drop RPM count" refers to the total number of
"Drop RPM count" for all tools that have been connected to the motor drive.

Adress Data type Name Description

30001 Uint16 Drop RPM count The number of times the speed
has dropped from set-point by
more than 25%.

30002 Uint16 Warm tool count The number of times the tool
temperature has exceeded the
“warm” limit, 79°C.

30003 Uint16 Warm motor drive count The number of times the motor
drive temperature has exceeded
the “warm” limit, 73°C.

30004 Uint16 Hot tool count The number of times the tool
temperature has exceeded the
“hot” limit, 134°C.

30005 Uint16 Hot motor drive count The number of times the motor
drive temperature has exceeded
the “hot” limit, 117°C.

30006 Uint16 Stop tool count The number of times the tool
temperature has exceeded the
“stop” limit, 142°C.

30007 Uint16 Stop motor drive count The number of times the motor
drive temperature has exceeded
the “stop” limit, 123°C.

30008 Uint16 Voltage out of range count The number of times the input
voltage has not been within 44 to
52 VDC.

30009 Uint16 Over-current low count The number of times the current
has exceeded 15.1 A.

30010 Uint16 Over-current medium count The number of times the current

has exceeded 18.2 A.
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Adress Data type
30011 Uint16
30012 Uint16
30013 Uint16
30014 Uint16
30015 Uint16
30016 Uint16
30017 Int16
30018 Uint16
30019 Uint16
30020 Uint16
30021-30030 Char[20]
30031-30039 Char[18]
30040-30046 Char[14]
30047 Uint16
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Name

Usage count long

Usage count medium

Usage count short

Usage time hours

Usage time minutes
Usage time seconds
Current

Speed

Tool temperature

Motor drive temperature

Firmware version

Part version

Motor drive serial number

Alarm status flag

Description

The number of times the run time
has been more than 60 seconds.

The number of times the run time
has been between 20 and 60
seconds.

The number of times the run time
has been less than 20 seconds.

Hours part of usage time.
Minutes part of usage time.
Seconds part of usage time.
Currentin mA.

Speed in RPM.

Tool temperature in °C.

Motor drive temperature in °C.

Firmware version and build date,
e.g.“2.0 Jan 18 14:00".

Part version and motor drive
identification number, e.g. “Al1.3
123456"

Motor drive serial number, e.g.
“749474379001"

Alarm status flag can at any given
time hold a

combination of values from the
list below. Check

the individual bits to determine
the type of alarms

that are currently triggered. This
flag is automatically

cleared after 5 seconds if the cause
of the alarm

trigger is no longer present.
0x0000 = Not triggered

0x0001 = Tool overheated
0x0002 = Motor drive overheated
0x0004 = Over-current

0x0008 = Under-voltage

0x0010 = Over-voltage

0x0020 = Self-test running
0x0040 = RPM drop

0x0080 = High current

0x0100 =Tool change in progress
0x0200 = Possible tool wiring fault
0x0400 = Factory reset mode

0x0800 = Write protection dis-
abled

0x1000 = Tool disconnected
(communication lost)*
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Adress Data type Name Description

30061 Uint16 Tool ID

30062 Uint16 Tool min speed

30063 Uint16 Tool max speed

30064 Uint16 Tool tag available

30065-30071 Char[14] Tool serial number

30174* Uint16 Tool pad diameter

30175*% Uint16 Tool Z offset

30176* Uint16 Tool orbit Tool orbit in mm.
30177* Uint16 Tool weight

30178* Uint16 Tool CoG Tool center of gravity
30179* Uint16 Tool pad width

30180* Uint16 Tool pad length

30181-30183* Char(3] Tool firmware version Firmware version e.g. "0.04"
30181-30193* Char[10] Tool model name

NOTE! * Requires firmware version 3.05 or newer and tool firmware 0.05 or newer.

Holding registers (F3, F6, F16)

Address Data type Name Description

40001-40010 Char[20] Device name Max length 19 printable charac-
ters, e.g. "AIMD 749474379001".

40011 Uint16 Speed set-point Speed set-point, not the actual

speed, between min- and max
speed of tool.

40012 Uint16 Operation Motor drive state, can be a combin-
ation of the following:

0x0001 = RUN

0x0002 = STOP

*0x0004 = ON

*0x0008 = OFF

0x0010 = TOOL CHANGE START
0x0020 = TOOL CHANGE END

0x0040 = WRITE PROTECTION
DISABLE

0x0080 = WRITE PROTECTION EN-
ABLE

NOTE! When writing a new state
value, the value can only be a
single state, not a combination of
multiple states, e.g. ON+RUN can-
not be written simultaneously.

40013 Uint16 Slave address Defaults to 86 but can be changed
if needed.

NOTE! * Not included on firmware 3.05 or later
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Profinet 1/0 or EtherNet/IP gateway (Hilscher NT 50-RS-EN)

If the motor drive needs to be connected as Profinet I/0 or EtherNet/IP device, the Hilscher NT 50-RS-EN gateway can be
used. The gateway is connected to the motor drive via the DSUB-9 connector on the gateway and the J1 connector on
the motor drive. Below is the pinout for the DSUB-9 (X2 connector) found on the gateway:

RS-485 PIN Signal Descriptions

1 GND Reference potential, ground
-1 of power supply

4 RxD / TxD+ Receive data/Transmit data
-4 positive
—~5

5 RxD / TxD- Receive data/Transmit data

negative

A pull-up resistor of 10 kQ is internally connected in the gateway to “RxD / TxD+".
A pull-down resistor of 10 kQ is internally connected in the gateway to “RxD / TxD-".

Detailed documentation about the gateway and configuration tools can be downloaded from the Hilscher website:
www.hilscher.com

Configuration

The gateway comes pre-configured from Mirka as a Profinet I/O slave device or a EtherNet/IP I/O adapter. The “SYCON.net”
software from Hilscher can be used to re-configure the device. The “Ethernet Device Setup” software from Hilscher can
be used to change the network configuration. The IP address usually needs to be re-assigned after a configuration change.

Default network configuration for Profinet

IP ADDRESS 192.168.2.191
SUBNET MASK 255.255.255.0
DEFAULT GATEWAY 0.0.0.0
DEVICE NAME nt50enpns
INPUT SIZE 118

102 (Firmware v. 3.05 or newer)
OUTPUT SIZE 5

Default network configuration for EtherNet/IP

IP ADDRESS 192.168.125.110
NAME MirkaENIP
INPUT ASSEMBLY 101

INPUT SIZE 102

OUTPUT ASSEMBLY 100

OUTPUT SIZE 5

Profinet 1/0 to Modbus RTU signal mapping firmware 3.04 or older

Name Modbus re- Data length Trigger Profinet 1/0 Data length
gister
SetRelay 00012 1 coil Changed data 1 1 byte out
SetSpeedRegister 40011 1 register Changed data 2 1 word out
SetOperationRegister 40012 1 register Changed data 3 1 word out
DeviceName 40001-40010 10 registers Cyclically 10 4 10 words in
sec.
Commonlinputs 30017-30020 4 registers Cyclically 1sec. 5 4 words in
Misclnputs 30001-30016 16 registers Cyclically5sec. 6 16 words in
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Name Modbus re- Data length Trigger Profinet 1/0 Data length
gister

AlarmStatus 30047 1 register Cyclically 1 sec. 7 1 word in

FirmwareVersion 30021-30030 10 registers Cyclically 10 8 10 words in
sec.

PartVersionSerialNumber 30031-30046 16 registers Cyclically 10 9 16 words in
sec.

GetSpeedRegister 40011 1 register Cyclically 1 sec. 10 1 word in

GetOperationRegister 40012 1 register Cyclically 1sec. 11 1 word in

ReadCoils 00001-00012 12 coils Cyclically 1 sec. 12 2 bytesin

Profinet I/0 drive firmware 3.05 or newer

Slot Type Name Data type Data length Modbuss ad-
dress
Slot 1 1 byte out Digital output (re- BIT 1 byte FC511
lay)
Slot 2 2 byte out Speed set-point  UINT16 1 word FC6 10
(RPM)
Slot 3 2 byte out Operation BIT 1 word FC6 11
Slot 4 8 byte in Motor current UINT16 1 word FC416
(mA)
Motor RPM (RPM) UINT16 1 word FC417
Motor temp (C°)  UINT16 1 word FC418
Drive temp (C°) UINT16 1 word FC419
Slot 5 8 byte in Drive fw. CHAR 6 byte FC4 20-23
Slot 6 2 bytein AlarmStatus BIT 1 word FC4 46
Slot 7 4 bytein Speed set-point  UINT16 1 word FC310
(RPM)
Operation BIT 1 word FC3 11
Slot 8 8 byte in Tool ID UINT16 1 word FC4 60
Min speed (RPM) UINT16 1 word FC4 61
Max speed (RPM) UINT16 1 word FC4 62
Tool tag available BIT 1 word FC4 63
Slot 9 16 byte in Tool serial # CHAR 14 byte FC4 64-71
Slot 10 8 bytein Pad diameter UINT16 1 word FC4173
(mm)
Tool Z offset UINT16 1 word FC4 174
(mm)
Tool orbit (mm) UINT16 1 word FC4175
Tool weigth (g) UINT16 1 word FC4176
Slot 11 32 bytein Tool COG Z offset  UINT16 1 word FC4177
(mm)
Pad Width (mm)  UINT16 1 word FC4178
Pad length (mm) UINT16 1 word FC4179
Tool fw. CHAR 6 byte FC4 180-182
Tool modelname CHAR 20 byte FC4 183-192
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Slot Type Name Data type Data length Modbuss ad-
dress

Slot 12 16 byte in Tool usage hours  UINT16 1 word FC499
Tool usage UINT8 1 byte FC4 100
seconds
Tool usage UINT8 1 byte FC4 100
minutes
Tool usage short  UINT32 2 word FC4101-102
count
Tool usage medi- UINT32 2 word FC4 103-104
um count
Tool usagelong  UINT32 2 word FC4 105-106
count

EtherNet/IP drive firmware 3.05 or newer

Type Name Data type Data length Modbus Address
Output Digital output (relay) BIT 1 byte FC511
Output Speed set-point (RPM)  UINT16 1 word FC6 10
Output Operation BIT 1 word FC6 11
Input 2 word
Input Motor current (mA) UINT16 1 word FC416
Input Motor RPM (RPM) UINT16 1 word FC417
Input Motor temp (C°) UINT16 1 word FC418
Input Drive temp (C°) UINT16 1 word FC419
Input AlarmStatus BIT 1 word FC4 46
Input Speed set-point (RPM)  UINT16 1 word FC310
Input Operation BIT 1 word FC311
Input Tool ID UINT16 1 word FC4 60
Input Min speed (RPM) UINT16 1 word FC461
Input Max speed (RPM) UINT16 1 word FC4 62
Input Tool tag available BIT 1 word FC4 63
Input Tool serial # CHAR 14 byte FC4 64-71
Input Pad diameter (mm) UINT16 1 word FC4173
Input Tool Z offset (mm) UINT16 1 word FC4174
Input Tool orbit (mm) UINT16 1 word FC4175
Input Tool weigth (g) UINT16 1 word FC4176
Input Tool COG Z offset UINT16 1 word FC4177
(mm)
Input Pad Width (mm) UINT16 1 word FC4178
Input Pad length (mm) UINT16 1 word FC4179
Input Tool firmware CHAR 6 byte FC4 180-182
Input Tool model name CHAR 20 byte FC4183-192
Input Drive firmware CHAR 6 byte FC4 20-23
Input Tool usage hours UINT16 1 word FC4 99
Input Tool usage seconds  UINT16 1 byte FC4 100
Input Tool usage minutes  UINT16 1 byte FC4 100
Input Tool usage short UINT32 2 word FC4101-102
count
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Type Name Data type Data length Modbus Address

Input Tool usage medium  UINT32 2 word FC4 103-104
count

Input Tool usagelong count UINT32 2 word FC4 105-106

Siemens TIA Portal V14 gateway mapping example 3.04 or older

Below is a screenshot from TIA Portal V14 showing how the gateway can be mapped into the system. The GSDML file can
be found in the Gateway solution DVD downloadable from hilscher.com to add support for the Hilscher NT 50-RS-EN
gateway into your system.

[ & Topology view LﬁiNelwork view [IY Device view

Device overview |

7;” ... |Module | Rack Slot laddress | Q address | Type Article no. } Firmware
* nt50enpns (1] 0 NT 50-ENIPNS 3dx

*» PNHO (1] 0Xi nis0enpns

SetRelay (1] 1 63 1 Byte Output

SetSpeedRegister (1] 2 64..65 2 Byte Output

SetCperationRegister (1] 3 66..57 2 Byte Output

DeviceName 0 4 68..87 20 Byte Input

Commoeninputs (1] 5 88..95 8 Byte Input

Miscinputs (1] 6 96..127 32 Byte Input

AlarmStatus (1] 7 128..129 2 Byte Input

FirmwareVersien (1] 8 130...149 20 Byte Input

Fanversion o 9 150...169 20 Byte Input

SerialNumber 0 10 170..181 12 Byte Input

GetSpeedRegister 1] 1 182..183 2 Byte Input

GetOperationRegister 1] 12 184..185 2 Byte Input

ReadCoils (1] 13 186...187 2 Byte Input

Basic operation for Modbus RTU

The motor drive must be enabled before the tool can be started. The first operation that should be done is to set the
motor drive to the Enabled-state. This operation differs starting from firmware version 3.05. On earlier versions a "Drive
enabled" command should be sent to the motor drive, while newer versions have the digital pin DI1 allocated as the
Enabled-state. It is not mandatory to send the Disabled-state command before removing power from the motor drive.

When the motor drive is enabled the speed set-point value can be written and the state can be set to RUN-state by sending
the RUN-state command. This will cause the tool to run at the set-point speed. To stop the tool, set the motor drive to
STOP-state by sending the STOP-state command.

Itis recommended to continuously monitor the average speed, average current, tool temperature, motor drive temperature
and the alarm status flag. This will help to detect if there are any issues present during operation.

Example sequence for starting and stopping the tool (Firmware v. 3.04 and older):

+ Write 4 (0x0004) to the “Operation” register, this will set the motor drive to Enabled-state.

« Write 4000 (0xOFAO) to the “Speed set-point” register, this will set the set-point speed to 4,000 rpm.

« Write 1 (0x0001) to the “Operation” register, this will set the motor drive to RUN-state and the tool will start running.
« Write 2 (0x0002) to the “Operation” register, this will set the motor drive to STOP-state and the tool will stop running.
+ Write 8 (0x0008) to the “Operation” register, this will set the motor drive to Disabled-state.

Example sequence for starting and stopping the tool (Firmware v. 3.05 and newer)*:

« Set pin DI1 (terminal block 4) to high (15-33 VDCQ), this will set the motor drive to Enabled-state.

« Write 4000 (0xOFAO) to the “Speed set-point” register, this will set the set-point speed to 4,000 rpm.

« Write 1 (0x0001) to the “Operation” register, this will set the motor drive to RUN-state and the tool will start running.
« Write 2 (0x0002) to the “Operation” register, this will set the motor drive to STOP-state and the tool will stop running.
« Set pin DI1 to low (GND), this will set the motor drive to Disabled-state.
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*See chapter "Terminal block connections (Firmware v. 3.05 and newer)" for detailed connection information.

Digital interface

The motor drive can also be controlled via the digital interface instead of Modbus RTU, but with the added drawback
that there is no feedback when using the digital interface. To enable the digital interface, the JP12 jumper needs to be
set.

Connector J5 is used as input for the digital interface. The input is considered high if a voltage between 15-33 VDC is
applied to the input pin. The input is considered low if the voltage is below 12 VDC or if the input is left floating. The GND
pin of connector J6 must be connected between the systems. The J6 connector can also be used to provide a 15 VDC
control voltage if needed.
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Digital interface operations

Please refer to the Speed set-point display table in the Motor drive overview chapter.

Self-test function

While holding down the S1 button the motor drive will perform a quick self-test. The alarm status flag will be set to 6
(self-test running). The indicators D4 and D14 will blink green if temperatures and voltages are within the limits. If the
temperatures or voltages are not within the limits then the indicators will blink red.

Reset function

The reset button S2 can be pressed momentarily to reset the motor drive. This is essentially the same as turning the power
off and on again.

Factory reset function

The configuration stored in the motor drive can be reset to factory defaults if needed. This will restore the factory assigned
Modbus slave address and the last known tool configuration will be reset to factory defaults. Follow these steps to do a
factory reset:

1. Set jumper JP15.
2. Press and hold S2 for 5 seconds.
3. Remove JP15.

Write protection

The holding registers for “Device name” and “Slave address” are normally read-only to prevent accidental writes to these
registers. If any of these registers needs to be changed, follow these steps:

1. Write 64 (0x0040) to “Operation” register to disable the write protection.
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2. Write the new value to “Device name” or “Slave address” holding registers.

3. Write 128 (0x0080) to “Operation” register to enable the write protection.

Safety stop / E-Stop

The motor drive itself does not have any inputs for detecting or reacting to an external safety stop / E-Stop signal. A
suitable contactor can be used placed near the motor drive to connect or disconnect the tool cable phase A, B and C
wires.

On the fly tool change function

Multiple tools can be used with the same motor drive but only one tool can be connected to the motor drive at any given
time. When changing from one tool to the next, follow these steps:

1. Stop the tool by writing 2 (0x0002) to the “Operation” register.

2. Write 16 (0x0010) to the “Operation” register to let the motor drive know that you are intending to disconnect the
currently attached tool.

3. Wait 1 second before disconnecting the currently attached tool from the motor drive.

4. Disconnect the currently attached tool from the motor drive.

5. Connect the next tool to the motor drive.

6. Write 32 (0x0020) to the "Operation” register to let the motor drive know that the new tool has been attached.

7. Wait 1 second before starting the new tool.

Protection features

Protection mode Reason

Tool enters reduced power - Motor drive is over 117°C
« Tool temperature is over 134°C
+ Excessive load

Tool stops completely - Motor drive is over 123°C
- Tool temperature is over 142°C
« Overload condition

Troubleshooting guide

Symptom Recommended procedures

Motor drive does not power on. « Check that 48 VDC is present on J2 and that the polarity is correct.

*Check that the motor drive is in ON-state (D14 is not blinking).
**Check that DI1 is enabled (D14 is not blinking).

Check that the motor drive is in RUN-state (D4 is lit green).

Check the cable assembly for the tool: are the pins properly connec-
ted?

*3,04 and older

**3.05 and newer

Tool does not start.

Tool suddenly stops. Check the alarm status flag.
Check the motor drive and tool temperatures.

Check if the tool is being overloaded.
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Symptom Recommended procedures

ModbusRTU ¢ ricationisnotworking. . Check that JP1 and JP12 are not set.

Check the baud rate, parity, stop bits and data bits.

Check the transmit/receive indicators D29 and D30; these blink when
there is activity on the bus.

Check that the A-pin and B-pin are connected properly.

Check whether addition of a terminating resistor (JP2), A-pin pull-
down resistor (JP3), B-pin pull-up resistor (JP4) solves the issue.
Check the slave address (set the JP13 jumper and use indicators
D2-D3, D17-D22 to read the current address).

Check that JP1 and JP12 are not set.

Check the gateway network configuration

Check the 24 VDC power supply.

Check the Modbus RTU adapter cable is connected properly.

1/0 gateway communication is not working.

Check that JP1 is not set.

Check that JP12 is set.

Check the voltage on a high input, it should be between 15-33 VDC.
Check the voltage on a low input, it should be close to zero volts.
Check the GND connection.

Digital speed controller interface is not
working.

Indicator D36 is lit red, or the tool speed is
too fast/slow.

Check C+/C-/P+/P- wiring on J3.

Disposal information

DANGER
Render redundant power tools unusable by removing the power cord.

Observe applicable country-specific regulations regarding disposal and recycling of disused machines,
packaging and accessories.

EU only: Do not dispose electric power tools in house-hold waste. According to European Directives
on waste electrical and electronic equipment and its implementation under national law, electric
tools that have reached the end of their life must be collected separately and taken to an environ-

_ mentally compatible recycling facility.

For more information regarding REACH, RoHS and our corporate social responsibility visit
www.mirka.com
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Declaracion de conformidad

Mirka Ltd, 66850 Jepua, Finlandia

declara bajo su tnica responsabilidad que los productos Mirka® (enumerados a continuacion, ver la tabla «Datos técnicos» para el modelo
correspondiente) a los que se refiere esta declaraciéon son conformes a las siguientes normativas u otros documentos reglamentarios: EN
61439-1:2011, EN 61439-2:2011, EN 61800-3:2004+A1:2012, EN |EC 63000:2018 conforme a las normativas 2014/35/UE, 2014/30/UE y
2011/65/EU.

Productos: Mirka” Compartimento de accionamiento del motor

Fabricante / Proveedor
Mirka Ltd

% 66850 Jepua, Finlandia
. Tfno +358 20 760 2111
Jepua 19-02-2025 M IRKK Fax +358 20 760 2290

www mirka com

Traduccién de las instrucciones originales Nos reservamos el derecho a efectuar cambios en este manual sin previa
notificacion

Garantia

Mirka garantiza que sus componentes estan libres de defectos materiales y de fabricacién.

Los componentes de Mirka tienen una garantia de 1 afio a partir de la fecha de compra. La garantia cubre Unicamente
los defectos materiales y de fabricacion.

En caso de ocurrir alguiin problema causado por un defecto material de fabricacion o de un empleado, Mirka reparara su
herramienta sin coste alguno de acuerdo con los términos y condiciones de la garantia indicados aqui. Para que la garantia
de sus componentes siga siendo valida, la herramienta se debe usar, mantener y operar conforme a las instrucciones de
manejo.

Términos y condiciones

La garantia de componentes de Mirka cubre defectos materiales o causados por un empleado.
Componentes que cubre la garantia:

+ accionamiento del motor

« equipo de lijado

« equipo de pulido

- fuente de alimentacion

« pasarela de comunicacion

La garantia no cubre:

- cualquier dafo causado o debido al transporte, la recepcion de la entrega, la instalacion, la puesta en servicio, el uso
indebido, la negligencia en el uso o el mantenimiento, accidentes, exposicion a temperatura ambiente extrema inaceptable,
acidos, agua, almacenaje poco adecuado, impacto excesivo o funcionamiento fuera de las especificaciones nominales.

« defectos causados por piezas de recambio, accesorios 0 componentes que no sean piezas de recambio o accesorios
originales de Mirka.

- articulos con un desgaste y rotura normales tales como: plato de soporte, el sello del freno, la instalacion de escape, los
rodamientos, el soporte de goma, el cable de sefal o el cable de alimentacién.

«componentes que hayan sido: modificados, reparados o que se haya intentado reparar (por alguien que no sea el servicio
autorizado de Mirka), componentes parcial o totalmente desmontados.

Nadie excepto Mirka tiene autoridad para cambiar, extender o anadir nada a los términos y condiciones establecidos de
la garantia.

El fabricante no se considerara responsable de las consiguientes compensaciones por darios relacionados con tiempo
de rendimiento perdido, pérdidas en la produccion, lesiones o darios en la propiedad.

Los reclamos por articulos en garantia deben enviarse a la mayor brevedad posible. Los reclamos por articulos en garantia
deben enviarse dentro del periodo de garantia.

Mirka® Motor Drive Cabinet

es

41



es

Simbolos

c E Cumple con las normativas aplicables de la UE

é Advertencia: Electricidad

Tabla de informacion de la instalacion

]2 ) 13
48 VDC PSU > Motor drive -+ > Tool
b T b
5,)6
il n 15.)
Vacuum autostart -+
Modbus RTU master Digital interface

24 VDC PSU " 1/0 gateway <+ > Robot/PLC

General

« Conecte la fuente de alimentacion de 48 V (CC) al accionamiento del motor (conector J2).

+ Conecte la herramienta al accionamiento del motor (conector J3).

AVISO! No se recomienda utilizar un cable apantallado con herramientas de mas de 10 m de longitud.
Interfaz Modbus RTU

« Utilice el conector J1 para conectar el accionamiento del motor al bus Modbus RTU.

Pasarela I/0 a interfaz Modbus RTU

+Conecte la fuente de alimentacion 24 V (CC) a la pasarela y conecte el cable adaptador DSUB-9 entre la pasarela (conector
X2) y el accionamiento del motor (conector J1).

Interfaz de control digital

« Utilice el conector J6 para conectar el GND comun entre los sistemas.

« Utilice el conector J5 para seleccionar la operacion utilizando las cuatro sefiales digitales de entrada.
Interfaz de relé

+ Los pitones de relé N/O se encuentran en el conector J4.

Datos técnicos para el accionamiento del motor

Tension de entrada nominal 48V (CC)
Rango de tension de entrada 46-50V (CC)
Corriente maxima de entrada 10A
Potencia nominal 350 W
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Control de velocidad

Rango de velocidad 1000-10 000 rpm
Proteccion frente a sobrecarga Si
Proteccion frente a exceso de calor Si

Interfaces de entrada Modbus RTU (RS-485)
Profinet /0 (médulo de pasarela)
EtherNet/IP (mddulo de pasarela)
Entradas digitales de 4 bits (15-33 V CC)

Interfaces de salida Acceso Unico, relé N/O sin retencién, 250 V (CA)/125 V (CC), 10 A

Medioambiental

Temperatura ambiente 0-40°C

Humedad Méximo 95 % HR (humedad relativa), no corrosivo, sin goteo de agua
Temperatura de almacenamiento De-20a80°C

Clase IP IP40

Medidas

Compartimento de accionamiento del mo- 380 x 300 x 210 mm (anchura x altura x profundidad)
tor

Accionamiento del motor 72 x 30 x 200 mm (anchura x altura x profundidad)

Accionamiento del motor instalado sobre 95 x 55 x 210 mm (anchura x altura x profundidad)
un soporte con rail DIN

Instrucciones de seguridad

iLa instalacién eléctrica debe ser realizada por un electricista competente!

El accionamiento del motor ha sido disefiado solo para instalaciones fijas.

No realice pruebas de resistencia de tensién en ninguna pieza del motor o de la herramienta. La seguridad del
producto ha sido plenamente testada en la fabrica.

Asegure su propia toma de tierra poniéndose una muiequera antiestatica antes de tocar el accionamiento del
motor (al colocar los puentes o similares) para evitar dafios producidos por descargas electrostaticas en el
accionamiento del motor.

Desconecte siempre la alimentacion antes de realizar cualquier tarea en el compartimento.

> b b D> P
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Advertencias

Asegurese de que todas las fuentes de alimentacion CA-CC tengan la toma de tierra adecuada y que el
accionamiento del motor no pueda entrar en contacto con la tension de red a la vista.

A Es recomendable usar un circuito externo de parada de emergencia.

Antes de poner en marcha la herramienta

Antes de poner en marcha la herramienta, compruebe que esté correctamente instalada y que el accionamiento
del motor esté correctamente instalado.

Tabla de informacion del compartimento de accionamiento del
motor

Conectores de PCB (placa de circuito impreso), botones, puentes, indicadores, agujeros de instalacion y medidas
del accionamiento del motor

200
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Z o
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D20 E54k @ 10 |-
2 -~ -] (00 1of |-
o 0000 m@ 10F e
b= DA b cw 3z 52 GND4sv 2 10 |+

{30320 @==
T ©
Dimensions specified in

millimeters. 155 15

La PCB del motor viene instalada en un soporte de rail DI que se puede acoplar a un rail DIN estandar EN50022 de 35 x
7,5 mm, pero la PCB del accionamiento del motor se puede extraer de este soporte y colocarse utilizando los agujeros
de instalacion. Si se utilizan los agujeros de instalacion, se recomienda el uso de separadores metalicos de 20 mmyy
tornillos M3 de 10 mm para instalar la PCB del accionamiento del motor.

Se recomienda el uso de casquillos de 10 mm con una cubierta de pléstico para cada cable que vaya conectado a alguno
de los conectores. Los cables se pueden llevar asi hacia los conectores y soltarse con ayuda de un pequefio destornillador
de cabeza plana (anchura de hoja de 3,5 mm, grosor de hoja 0,6 mm).

Descripcion del conector

Conector Piton Descripcion

N GND GND

n A Modbus RTU RS-485 (A)
n B Modbus RTU RS-485 (B)
n GND GND
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Conector Piton Descripcion

J2 GND GND

J2 48V Entrada de 48 V (CC)

Conector Piton Color de cable del motor

J3 P+ Blanco

J3 C+ Rosa

3 (& Gris

J3 P- Verde

J3 NTC+ Marrén, (0,25 mm?2)

J3 Phase A Marrén, (0,25 mm2)

J3 Phase B Azul

J3 Phase C Negro

J3 GND Compartimento, tierra

J3 NTC- Amarillo

Shield Conectado a tierra, X2 en el compartimento

Mirka

Conector Piton Descripcion

Ja com Relé COM

Ja NO Relé NO

Conector Piton Descripcion

J5 DI Bit de entrada de control de velocidad digital
1

J5 DI2 Bit de entrada de control de velocidad digital
2

J5 DI3 Bit de entrada de control de velocidad digital
3

J5 Dl4 Bit de entrada de control de velocidad digital
4

Conector Piton Descripcion

J6 15V Salida de 15V (CQ)

J6 GND GND

Descripcion del boton

Boton Descripcion
S1 Boton de autoprueba
S2 Botdn de reseteado

Descripcion del indicador

Indicador Descripcion

D2 Indicador de punto de ajuste de velocidad, se enciende si el punto de ajuste 1 estd activo. Indi-
cador de direccién secundaria de Modbus RTU, bit 1.

D3 Indicador de punto de ajuste de velocidad, se enciende si el punto de ajuste 3 estd activo. Indi-
cador de direccién secundaria de Modbus RTU, bit 2.

D4 Indicador de estado de la herramienta Se pone rojo cuando se detiene la herramienta, se pone
verde cuando la herramienta esta en funcionamiento.
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Indicador Descripcion

D14 Indicador de estado del accionamiento del motor. Se pone verde cuando el accionamiento del
motor estd en estado ENCENDIDO. Parpadea cuando el accionamiento del motor estd en estado
APAGADO.

D17 Indicador de punto de ajuste de velocidad, se enciende si el punto de ajuste 5 estd activo. Indi-
cador de direccién secundaria de Modbus RTU, bit 3.

D18 Indicador de punto de ajuste de velocidad, se enciende si el punto de ajuste 7 estd activo. Indi-
cador de direccién secundaria de Modbus RTU, bit 4.

D19 Indicador de punto de ajuste de velocidad, se enciende si el punto de ajuste 9 estd activo. Indi-
cador de direcciéon secundaria de Modbus RTU, bit 5.

D20 Indicador de punto de ajuste de velocidad, se enciende si el punto de ajuste 11 estd activo.
Indicador de direccién secundaria de Modbus RTU, bit 6.

D21 Indicador de punto de ajuste de velocidad, se enciende si el punto de ajuste 13 estd activo.
Indicador de direccién secundaria de Modbus RTU, bit 7.

D22 Indicador de direccién esclava de Modbus RTU, bit 8.

D23 Se enciende cuando el modo indicador D2-D3, D17-D22 es la direccion esclava de Modbus
RTU.

D24 Se enciende cuando esta activada la interfaz de control de velocidad digital.

D25 Se enciende cuando esta activada la sefial de estado de alarma.

D26 Indicador de estado del relé.

D29 Indicador de recepciéon de Modbus RTU.

D30 Indicador de transmision de Modbus RTU.

D36 Posible error en el cableado de la herramienta. Se pone rojo cuando se detecta un posible error

en el cableado C+/C-/P+/P- de la herramienta.

Pantalla del punto de ajuste de velocidad

Herramienta Velocidad minima (rpm) Velocidad maxima (rpm)
AIROS 650 CV/NV 4000 10000
AIROS 550 CV/NV
AIROS 350 CV/NV
AIROP 312 NV 4000 8000
AIROS 150 NV
AIOS 130 NV
AIOS 353 CV/NV 5000 10000
AIRP 300 1000 3000
Velo- Mapa de bits Velocidad con distintos puntos de ajuste (rpm) Leds de velocidad activos
ci.dad D4 DI3 DI2 DIl Régimen Régimen Régimen Régimen D2 D3 Di7 DI8 DI9 D0 D2
f;:i delahe- delahe- delahe- delahe-
rramienta rramienta rramienta rramienta
4000- 4000- 5000- 1000-
10000 8000 10000 3000
1 0 0 o0 1 4000 4000 5000 1000 X
2 0 0 1 0 4500 4333 5417 1167 X
3 0 0 1 1 5000 4666 5834 1334 X X
4 0 1 0o 0 5500 4999 6251 1501 X X
5 0 1 0 1 6000 5332 6668 1668 X X X
6 0 1 1 0 6500 5665 7085 1835 X X X
7 0 1 1 1 7000 5998 7502 2002 X X X X
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1 0 0 7500 6331 7919 2169 X X X X

9 1 0 1 8000 6664 8336 2336 X X X X X

10 1 0 1 0 8500 6997 8753 2503 X X X X X

1 1 0 1 1 9000 7330 9170 2670 X X X X X X

12 1 1 0 0 9500 7663 9587 2837 X X X X X

13 1 1 0 1 10000 8000 10000 3000 X X X X X X X

Mapa de bits Funcionamiento

DI4 DI3 DI2 DI

0 0 0 0 Detenido

1 1 1 0 En marcha, sin cambio de velocidad

1 1 1 1 En marcha, sin cambio de velocidad

Muestra de direccion esclava de Modbus RTU
BIT 8 BIT?7 BIT6 BIT5 BIT4 BIT3 BIT 2 BIT 1
D22 D21 D20 D19 D18 D17 D3 D2
Descripcién del puente

Puentes De serie Descripciéon

JP1 No ajustado Reservado para futuro uso

JP2 No ajustado Cuando estd ajustado, se conecta un resistor
terminal de 270 Q en los pitones Ay B de
Modbus RTU.

JP3 No ajustado Cuando estd ajustado, se conecta un resistor
amasa de 10 Q en el pitén B de Modbus RTU.

JP4 No ajustado Cuando estd ajustado, se conecta un resistor
de polarizacion de 10 Q al piton A de Modbus
RTU.

JP12 No ajustado Cuando esta ajustado, se activa la prestacion
de control de velocidad digital.

JP13 No ajustado Cuando estd ajustado, los indicadores D2-D3

y D17-D22 usaran como salida la actual direc-
cion esclava de Modbus RTU en vez del punto
de ajuste de velocidad.

JP15 No ajustado Resetear a los ajustes de fabrica.
Piton conector de salida del cable de la herramienta

Piton (color, tama- | Descripcion

o)

PE (verde-amarillo, No utilizado

1,0 mm2)

1 (marrén, 1,00 Fase A

mm?)

2 (azul, 1,00 mm?) Fase B

3 (negro, 1,00 mm?) Fase C

A (gris, 0,25 mm?) C-

B (rosa, 0,25mm?  C+

C (verde, 0,25 mm?) P-

C (amarillo, 0,25 NTC-
mm?)
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Piton (color, tama-

Descripcion
o)

D (marrén, 0,25 NTC+
mm?)

E (blanco, 0,25 mm?) P+

AVISO! NTC-y P- se conectan juntos al mismo PITON dentro del conector.
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Piton de salida de cable adaptador Hilscher NT 50-RS-EN (hembra DSUB-9)

Marrén —

Verde —

Blanco —

1 (blanco, WH) GND

4 (marrén, BN) Modbus RTU (A, RxD / TxD+)
5 (verde, GN) Modbus RTU (B, RxD / TxD-)
CUBIERTA PROTEC- Cubierta protectora

TORA

Conexiones de bloque de terminales (firmware v. 3.05 y posteriores)
Estado Enable:

Para que funcione la lijadora, el bloque de terminales 4 debe estar conectado a una salida de 24 V del robot/PLC, mientras
que el bloque de terminales 6 debe conectarse a 0 V en el robot/PLC.

Para mejorar la seguridad, la salida de estado Enable puede ajustarse a bajo nivel si el robot se encuentra con un problema
que provoque su detencién. Ello detendréa de forma automatica el cabezal de lijado/pulido.

El cable de 3 metros y 2 polos suministrado con el compartimento debe usarse para habilitar el estado Enable de acuerdo
con las instrucciones

Médulo AutoStart de extraccion:

Los clientes pueden integrar el médulo opcional Mirka AutoStart (MIA6519011) para habilitar la funcién de arranque/parada
automadtica del extractor de polvo. A tal fin, conecte el bloque de terminales 5 al terminal positivo (+) del médulo AutoStart
y el bloque de terminales 7 al terminal negativo (-).

P

ol

X1
Funcion/Conexion Bloque de terminales
Estado Enable, robot/PLC, salida de 24 V X1:4 (conectado a la clavija J5, DI1)
Robot/PLC,0V X1:6
Médulo AutoStart + X1:5 (conectado a la clavija J4, NO)
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Funcién/Conexién Bloque de terminales

Médulo AutoStart - X1:7

Modbus RTU

El Modbus RTU sobre el RS-485 se utiliza para comunicarse con el accionamiento del motor. El accionamiento del motor
se configura como dispositivo esclavo del Modbus RTU, y la direccién esclava por defecto es 86. La direccion esclava se
puede cambiar cuando entra en conflicto con otro dispositivo esclavo Modbus RTU.

El conector J1 del accionamiento del motor se emplea para la comunicacién con Modbus RTU. Se recomienda usar un
cable doble trenzado y blindado, y la cubierta protectora debe llevar toma de tierra solo en una punta, normalmente en
el dispositivo maestro. El pitdn A del conector J1 es equivalente a RxD / TxD+, y el piton B es equivalente a RxD / TxD-.

Configuracion RS-485

VELOCIDAD DE TRANSMISION 19200
PARIDAD IGUAL
BITS DE PARADA 1
BITS DE DATOS 8

Registros de bobina (F1, F5, F15)
Direccion Tipo de datos Nombre Descripcion

00001 - 00012 Unidad 16 Salidas digitales Las bobinas 1-11 se reservan para
usos futuros.

La bobina 12 es el relé localizado
en el accionamiento del motor.

Registros de entrada (F4)

AVISO! Los registros de entrada 30001-30016 son especificos del accionamiento. A modo de ejemplo: “Recuento de caida
de R.P.M.” alude al nimero total de “recuento de caida de R.P.M.” del conjunto de herramientas conectadas al accionamiento
del motor.

Direccién Tipo de datos Nombre Descripcion

30001 Unidad 16 Recuento de caida de R.P.M. El nimero de veces que la veloci-
dad ha caido del punto de ajuste
en mas del 25 %.

30002 Unidad 16 Recuento de templanza de herra-  El nimero de veces que la tempe-
mientas ratura de la herramienta ha supe-
rado el limite de «templanza», 79

°C.
30003 Unidad 16 Recuento de templanzadelaccio- ElnUmero de veces que la tempe-
namiento del motor ratura del accionamiento del mo-

tor ha superado el limite de «tem-
planza», 73 °C.

30004 Unidad 16 Recuento de calentamiento de la  El niimero de veces que la tempe-
herramienta ratura de la herramienta ha supe-
rado el limite de «calentamiento»,

134°C.
30005 Unidad 16 Recuento de calentamiento del El numero de veces que la tempe-
accionamiento del motor ratura del accionamiento del mo-

tor ha superado el limite de «calen-
tamiento», 117 °C.

30006 Unidad 16 Recuento de parada de la herra-  El nimero de veces que la tempe-
mienta ratura de la herramienta ha supe-
rado el limite de «parada», 142 °C.
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Direccién

30007

30008

30009

30010

30011

30012

30013

30014

30015

30016

30017
30018
30019

30020

30021-30030

30031-30039

30040-30046

Tipo de datos

Unidad 16

Unidad 16

Unidad 16

Unidad 16

Unidad 16

Unidad 16

Unidad 16

Unidad 16

Unidad 16

Unidad 16

Int16
Unidad 16
Unidad 16

Unidad 16

Char[20]

Char[18]

Char[14]

Nombre

Recuento de parada del acciona-
miento del motor

Recuento de tensién fuera de ran-
go

Recuento bajo de sobrecorriente
Recuento medio de sobrecorriente

Recuento de uso largo

Recuento de uso medio

Recuento de uso corto

Horas de tiempo de uso

Minutos de tiempo de uso

Segundos de tiempo de uso

Corriente
Velocidad

Temperatura de la herramienta
Temperatura del accionamiento

del motor

Version del firmware

Version de pieza

Numero de serie del accionamien-
to del motor

Descripcion

El niUmero de veces que la tempe-
ratura del accionamiento del mo-
tor ha superado el limite de «para-
da», 123 °C.

Elnimero de veces que la tension
de entrada no ha estado entre 44
y 52V (CQ).

Elnimero de veces que la corrien-
te ha superado los 15,1 A.

Elndimero de veces que la corrien-
te ha superado los 18,2 A.

El niUmero de veces que el tiempo
de funcionamiento ha sido supe-
rior a 60 segundos.

El nimero de veces que el tiempo
de funcionamiento ha estado en-
tre 20 y 60 segundos.

El nimero de veces que el tiempo
de funcionamiento ha sido inferior
a 20 segundos.

Parte de horas de tiempo de uso.

Parte de minutos de tiempo de
uso.

Parte de segundos de tiempo de
uso.

Corriente en mA.

Velocidad en rpm.

Temperatura de la herramienta en
°C.

Temperatura del accionamiento
del motor en °C.

Version del firmware y fecha de
fabricacion, p.ej. «2.0 18 Ene
14:00».

Version de pieza y nimero de
identificacién del accionamiento
del motor, p. €j. «Al1.3 123456»

Numero de serie del accionamien-
to del motor, p. €j.
«749474379001»
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Direccién

Tipo de datos

Nombre

Descripcion

30047

30061
30062
30063
30064

30065-30071
30174*
30175*
30176*
30177%
30178*

30179*
30180%
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Unidad 16

Unidad 16
Unidad 16
Unidad 16
Unidad 16

Char[14]

Unidad 16
Unidad 16
Unidad 16
Unidad 16
Unidad 16

Unidad 16
Unidad 16

Senal de estado de alarma

Identificador de herramienta
Velocidad minima de herramienta
Velocidad maxima de herramienta

Etiqueta de herramienta disponi-
ble

Numero de serie de herramienta

Diametro de plato de herramienta
Compensacion Z de herramienta
Orbita de herramienta

Peso de herramienta

CoG de herramienta

Ancho de plato de herramienta

Longitud de plato de herramienta

La sefal de estado de alarma pue-
de daren cualquier momento una

combinacion de valores de la si-
guiente lista. Compruebe

los bits individuales para determi-
nar el tipo de alarmas

que se estan activando en este
momento. Esta senal se detiene
automaticamente

al cabo de 5 segundos si la causa
que activd

la alarma ya no esta presente.
0x0000 = No activada

0x0001 =Herramienta sobrecalen-
tada

0x0002 = Accionamiento del mo-
tor sobrecalentado

0x0004 = Sobrecorriente
0x0008 = Tensidn insuficiente
0x0010 = Exceso de tensién

0x0020 = Autoprueba en funciona-
miento

0x0040 = Caida de R.P.M.
0x0080 = Corriente alta

0x0100 = Cambio de herramienta
en progreso

0x0200 = Posible error de cablea-
do en la herramienta

0x0400 = Modo de reseteado de
fabrica

0x0800 = Proteccién contra escri-
tura desactivada

0x1000 = Herramienta desconec-
tada (pérdida de comunicacién)*

Orbita de herramienta en mm

Centro de gravedad de herramien-
ta



Direccién Tipo de datos Nombre

30181-30183* Char(3] Versién de firmware de herramien-
ta

30181-30193* Char[10] Nombre de modelo de herramien-
ta

Descripcion

Version de firmware, por ejemplo,
“0.04"

AVISO! * Requiere firmware version 3.05 o posterior y firmware de herramienta 0.05 o posterior.

Registros de tenencia (F3, F6, F16)

Descripcion

Direccion Tipo de datos

40001-40010 Char[20] Nombre del dispositivo
40011 Unidad 16 Punto de ajuste de velocidad
40012 Unidad 16 Funcionamiento

40013 Unidad 16 Direccion esclava

AVISO! * No incluido en firmware 3.05 o posterior

Longitud méxima de 19 caracteres
imprimibles, p.ej. <AIMD
749474379001».

Punto de ajuste de velocidad, no
lareal, entre la velocidad de herra-
mienta minima y maxima.

Estado del accionamiento del

motor, puede ser una combina-
cién de los siguientes:

0x0001 = EN MARCHA
0x0002 = DETENIDO
*0x0004 = ON
*0x0008 = OFF

0x0010 = INICIO DE CAMBIO DE
HERRAMIENTA

0x0020 = FIN DE CAMBIO DE HE-
RRAMIENTA

0x0040 = DESACTIVAR PROTEC-
CION CONTRA ESCRITURA

0x0080 = ACTIVAR PROTECCION
CONTRA ESCRITURA

AVISO! Al escribir un nuevo esta-
do de valor, el valor solo puede ser
un Unico estado, no una combina-
cién de multiples estados, p. €j.

ENCENDIDO + EN MARCHA no se
pueden escribir simultdneamente.

En caso de necesidad se pueden
cambiar los defectos hasta 86.

Pasarela Profinet I/O o EtherNet/IP (Hilscher NT 50-RS-ES)

Si el accionamiento del motor debe ir conectado a un dispositivo Profinet I/O, se puede usar la pasarela Hilscher NT
50-RS-EN. La pasarela va conectada al accionamiento del motor mediante el conector DSUB-9 de la pasarela, y el conector
J1 en el accionamiento del motor. Mas abajo se muestra la clavija de salida de DSUB-9 (conector X2) ubicada en la pasarela:
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RS-485 Piton Senal Descripciones
1 GND Potencial de referencia, to-
-1 ma de tierra de fuente de
alimentacion
~ 4 4 RxD / TxD+ Recibir datos / Transmitir
=5 datos positivo
5 RxD / TxD- Recibir datos / Transmitir

datos negativo

Un resistor de polarizacién de 10 kQ va conectado internamente en la pasarela a «<RxD / TXxD+».
Un resistor a masa de 10 kQ) va conectado internamente en la pasarela a «<RxD / TxD-».

Puede descargarse documentacion detallada sobre la pasarela y las herramientas de configuracion en el sitio web de
Hilscher: www.hilscher.com.

Configuracion

La pasarela viene configurada previamente de Mirka como dispositivo secundario Profinet I/O o adaptador EtherNet/IP
1/0. Puede utilizarse el software “SYCON.net” de Hilscher para reconfigurar el dispositivo. Puede utilizarse el software
“Ethernet Device Setup” de Hilscher para cambiar la configuracion de la red. Normalmente debera reasignarse la direccion
IP tras un cambio de configuracion.

Configuracion de red predeterminada para Profinet

DIRECCION IP 192.168.2.191
MASCARA DE SUBRED 255.255.255.0
PASARELA POR DEFECTO 0.0.0.0
NOMBRE DEL DISPOSITIVO nt50enpns
TAMANO DE ENTRADA 118
102 (firmware v. 3.05 o posterior)
TAMANO DE SALIDA 5

Configuracion de red predeterminada para EtherNet/IP

DIRECCION IP 192.168.125.110
NOMBRE MirkaENIP
MONTAJE DE ENTRADA 101

TAMANO DE ENTRADA 102

MONTAJE DE SALIDA 100

TAMANO DE SALIDA 5

Firmware 3.04 o anterior para asignacion de sefales de Profinet /0 a Modbus RTU

Nombre Registro de Longitud de Interruptor Profinet 1/0 Longitud de
Modbus datos datos

ReléAjustado 00012 1 bobina Datos cambia- 1 1 byte salida
dos

AjustarVelocidadRegistro 40011 1 registro Datos cambia- 2 1 palabra salida
dos

AjustarOperaciéonRegistro 40012 1 registro Datos cambia- 3 1 palabra salida
dos

NombreDispositivo 40001-40010 10 registros Ciclicamente 10 4 10 palabras sali-
seg. da

EntradasComunes 30017-30020 4 registros Ciclicamente 1 5 4 palabras sali-
seg. da

EntradasMisc 30001-30016 16 registros Ciclicamente5 6 16 palabras sali-
seg. da
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Nombre

EstadoAlarma

Version de firmware

NumeroSerieVersionPieza

ConseguirRegistroVeloci-

dad

ConseguirRegistroOpera-

cion

LeerBobinas

Profinet1/0

Registro de Longitud de Interruptor
Modbus datos
30047 1 registro Ciclicamente 1 7

40011

40012

00001-00012

30021-30030

30031-30046

1 registro

1 registro

12 bobinas

Firmware 3.05 o posterior para unidad Profinet I/O

Slot

Slot 1

Slot 2

Slot 3
Slot 4

Slot 5

Slot 6
Slot 7

Slot 8

Slot 9

Tipo

1 byte salida

2 bytes, salida

2 bytes, salida
8 bytes, entrada

8 bytes, entrada

2 bytes, entrada
4 bytes, entrada

8 bytes, entrada

16 bytes, entrada

Nombre

Salida digital (re-
1)

Punto de ajuste
de velocidad
(rpm)

Funcionamiento

Corriente de mo-
tor (mA)

Régimen de mo-
tor (rpm)
Temperatura de
motor (°C)

Temperatura de
accionamiento
(°Q

Firm. acciona-
miento
EstadoAlarma
Punto de ajuste
de velocidad
(rpm)

Funcionamiento

Identificador de
herramienta
Velocidad minima
(rpm)

Velocidad maxi-
ma (rpm)
Etiqueta de herra-
mienta disponible

N.oserie de herra-
mienta

10 registros

16 registros

seg.

seg.

seg.

Ciclicamente 10 8

Ciclicamente10 9

Ciclicamente 1 10

seg.

Ciclicamente 1 11

seg.

Ciclicamente 1 12

seg.

Tipo de datos

BIT

UINT16

BIT

UINT16

UINT16

UINT16

UINT16

CHAR
BIT
UINT16
BIT
UINT16
UINT16
UINT16

BIT

CHAR

Longitud de da-
tos

1 byte

1 palabra
1 palabra
1 palabra
1 palabra
1 palabra

1 palabra

6 bytes

1 palabra
1 palabra
1 palabra
1 palabra
1 palabra
1 palabra
1 palabra

14 bytes

Mirka® Motor Drive Cabinet

Longitud de
LEILH

1 palabra entra-
da

10 palabras sali-
da

16 palabras sali-
da

1 palabra entra-
da

1 palabra entra-
da

2 bytes entrada

Direcciéon de
Modbuss

FC511
FC6 10
FC6 11
FC416
FC417
FC418

FC419

FC420-23
FC4 46
FC3 10
FC3 11
FC4 60
FC4 61
FC4 62
FC4 63

FC4 64-71
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Nombre

Tipo de datos

tos

Longitud de da-

Direccion de
Modbuss

Slot 10 8 bytes, entrada  Didmetro de plato

(mm)

Compensacion Z
de herramienta
(mm)

Orbita de herra-
mienta (mm)

Peso de herra-
mienta (g)

Slot 11 32 bytes, entrada Compensacion
COG Z de herra-

mienta (mm)

Ancho de plato
(mm)

Longitud de plato
(mm)

Firm. herramienta

Nombre de mode-
lo de herramienta

Slot 12 Horas de uso de

herramienta

16 bytes, entrada

Segundos de uso
de herramienta

Minutos de uso
de herramienta

Recuento breve
de uso de herra-
mienta

Recuentointerme-
dio de uso de he-
rramienta

Recuento largo
de uso de herra-
mienta

Firmware de unidad EtherNet/IP 3.05 o posterior

Nombre

UINT16

UINT16

UINT16

UINT16

UINT16

UINT16

UINT16

CHAR
CHAR

UINT16

UINT8

UINT8

UINT32

UINT32

UINT32

Tipo de datos

1 palabra

1 palabra

1 palabra
1 palabra

1 palabra

1 palabra
1 palabra

6 bytes
20 bytes

1 palabra
1 byte
1 byte

2 palabras

2 palabras

2 palabras

Longitud de datos

FC4173

FC4174

FC4175

FC4176

FC4177

FC4178

FC4179

FC4 180-182
FC4183-192

FC4 99

FC4 100

FC4 100

FC4101-102

FC4 103-104

FC4105-106

Direcciéon Modbus

Salida Salida digital (relé) BIT

Salida Punto de ajuste de UINT16
velocidad (rpm)

Salida Funcionamiento BIT

Entrada

Entrada Corriente de motor UINT16
(mA)

Entrada Régimen de motor UINT16
(rpm)

Entrada Temperaturade mo-  UINT16
tor (°C)

Entrada Temperaturadeaccio- UINT16
namiento (°C)

Entrada EstadoAlarma BIT
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1 palabra

1 palabra
2 palabras
1 palabra

1 palabra
1 palabra
1 palabra

1 palabra
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FC6 10
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FC417

FC418

FC419
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Nombre Tipo de datos Longitud de datos  Direccion Modbus

Entrada Punto de ajuste de UINT16 1 palabra FC3 10
velocidad (rpm)

Entrada Funcionamiento BIT 1 palabra FC3 11

Entrada Identificadorde herra- UINT16 1 palabra FC4 60
mienta

Entrada Velocidad minima UINT16 1 palabra FC4 61
(rpm)

Entrada Velocidad méaxima UINT16 1 palabra FC4 62
(rpm)

Entrada Etiquetade herramien- BIT 1 palabra FC4 63
ta disponible

Entrada N.seriede herramien- CHAR 14 bytes FC4 64-71
ta

Entrada Diametro de plato UINT16 1 palabra FC4173
(mm)

Entrada Compensacién Zde  UINT16 1 palabra FC4174
herramienta (mm)

Entrada Orbitade herramienta  UINT16 1 palabra FC4175
(mm)

Entrada Peso de herramienta  UINT16 1 palabra FC4176
()}

Entrada Compensacion COGZ UINT16 1 palabra FC4177
de herramienta (mm)

Entrada Ancho de plato (mm) UINT16 1 palabra FC4178

Entrada Longitud de plato UINT16 1 palabra FC4179
(mm)

Entrada Version de firmware ~ CHAR 6 bytes FC4 180-182
de herramienta

Entrada Nombre de modelo  CHAR 20 bytes FC4183-192
de herramienta

Entrada Firmware de unidad  CHAR 6 bytes FC4 20-23

Entrada Horasdeusodeherra- UINT16 1 palabra FC499
mienta

Entrada Segundosdeusode  UINT16 1 byte FC4 100
herramienta

Entrada Minutos de uso de UINT16 1 byte FC4 100
herramienta

Entrada Recuento breve de UINT32 2 palabras FC4101-102
uso de herramienta

Entrada Recuento intermedio  UINT32 2 palabras FC4 103-104
de uso de herramien-
ta

Entrada Recuentolargodeuso UINT32 2 palabras FC4 105-106

de herramienta

Ejemplo de asignacion de pasarela Siemens TIA Portal V14 3.04 o
posterior

Mas abajo se incluye una captura de pantalla de TIA Portal V14 que muestra la manera de asignar la pasarela al sistema.
Encontrard el archivo GSDML en el DVD de soluciones de pasarela que puede descargar en hilscher.com para afadir
compatibilidad con la pasarela NT 50-RS-EN de Hilscher en su sistema.
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E Topology view !é, Network view ? Device view

Device overview |

-2l [Module |Rack | Slot laddress | Q address | Type Article no. | Firmwiare
| * nts0enpns o 0 NT S0-ENIPNS 34x

L3 S FN-O 0 oxi niS0enpns

SetRelay 0 1 63 1 Byte Qutput

SetSpeedRzgister Q 2 64..65 2 Byte Output

SetOperationRegister (1] 3 66..67 2 Byte Output

DeviceName 0 4 68..87 20 Byte Input

Commoninputs 0 5 88..95 8 Byte Input

Miscinputs (1] 6 96..127 32 Byte Input

AlarmStatus (1] 7 128..129 2 Byte Input

FirmwareVersicn (1] 8 130..149 20 Byte Input

Fartversion o 9 150..169 20 Byte Input

SerialNumber (1] 10 170..181 12 Byte Input

GetSpeedRegister (1] 1 182..183 2 Byte Input

GetOperationRegister (1] 12 184,185 2 Byte Input

ReadCoils 1] 13 186...187 2 Byte Input

Funcionamiento basico del Modbus RTU

El accionamiento del motor debe haberse encendido para poder poner en marcha la herramienta. La primera operacion
que debe realizarse es situar el accionamiento del motor en estado Enabled. Esta operacion difiere a partir del firmware
version 3.05. En las versiones anteriores debe enviarse un comando “Accionamiento encendido” al accionamiento del
motor, mientras que en las versiones posteriores viene consignada la clavija digital DI1 como estado Enabled. No es
obligatorio enviar el comando de estado Disabled antes de interrumpir la alimentacion del accionamiento del motor.

Con el accionamiento del motor encendido puede introducirse el punto de ajuste de velocidad y definirse el estado como
RUN enviando el comando de estado RUN. Esto haré que la herramienta opere a la velocidad establecida. Para detener
la herramienta, sitte el accionamiento del motor en estado STOP enviando el comando de estado STOP.

Es recomendable monitorizar continuamente el promedio de velocidad, el promedio de corriente, la temperatura de la
herramienta, la temperatura del accionamiento del motor y la sefial de estado de alarma. Esto ayudard a detectar si hay
algun problema presente durante su funcionamiento.

Secuencia de ejemplo para poner en marcha y detener la herramienta (firmware v. 3.04 y anteriores):

« Introduzca 4 (0x0004) en el registro “Operacion”. De este modo se ajustara el accionamiento del motor en el estado
Enabled.

« Escriba 4000 (0xOFAO) en el registro de «Punto de ajuste de velocidad»; de este modo se ajustara la velocidad a 4000
r.p.m.

« Escriba 1 (0x0001) en el registro de «Funcionamiento»; de este modo el accionamiento del motor se ajustara al estado
EN MARCHA, y la herramienta empezara a funcionar.

« Escriba 2 (0x0002) en el registro de «Funcionamiento»; de este modo el accionamiento del motor se ajustara al estado
DETENIDO, y la herramienta se detendra.

« Introduzca 8 (0x0008) en el registro “Operacion”. De este modo se ajustara el accionamiento del motor en el estado
Disabled.

Secuencia de ejemplo para poner en marcha y detener la herramienta (Firmware v. 3.05 y posteriores)*:

« Sitde la clavija DI1 (bloque de terminales 4) a nivel alto (15-33 V CC). De este modo se ajustara el accionamiento del
motor en el estado Enabled.

« Escriba 4000 (0xOFAO) en el registro de «Punto de ajuste de velocidad»; de este modo se ajustara la velocidad a 4000
r.p.m.

« Escriba 1 (0x0001) en el registro de «<Funcionamiento»; de este modo el accionamiento del motor se ajustara al estado
EN MARCHA, y la herramienta empezara a funcionar.

« Escriba 2 (0x0002) en el registro de «Funcionamiento»; de este modo el accionamiento del motor se ajustara al estado
DETENIDO, y la herramienta se detendra.

- Situe la clavija DI1 a nivel bajo (GND). De este modo se ajustara el accionamiento del motor en el estado Disabled.

*Vea el capitulo “Conexiones de bloque de terminales (firmware v. 3.05 y posteriores)” para informacién detallada sobre
las conexiones.
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Interfaz digital

El accionamiento del motor se puede controlar también mediante la interfaz digital en vez del Modbus RTU, pero con el
inconveniente anadido de que al usar la interfaz digital no hay retroalimentacién. Para activar la interfaz digital, debe
ajustarse el puente JP12.

El conector J5 se utiliza como entrada a la interfaz digital. La entrada se considera alta si se aplica una tensién entre 15y
33V (CC) al pitdn de entrada. La entrada se considera baja si la tension esta por debajo de 12V (CC) o si la entrada queda
flotando. Debe conectarse el piton GND del conector J6 entre los sistemas. El conector J6 debe utilizarse también para
suministrar una tension de control de 15 V (CC) en caso de necesidad.
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Operaciones de interfaz digital

Consulte la tabla Pantalla del punto de ajuste de velocidad en el capitulo Tabla de informacién del compartimento
de accionamiento del motor.

Funcion de autoprueba

Manteniendo pulsado el botén S1, el accionamiento del motor realizara una rapida autoprueba. La sefal del estado de
alarma se ajustara a 6 (autoprueba en marcha). Los indicadores D4 y D14 parpadearan en verde si las temperaturas y las
tensiones estan dentro de los limites. Si las temperaturas o las tensiones no estan dentro de los limites, entonces los
indicadores parpadearan en rojo.

Funcion de reseteado

Se puede pulsar momentaneamente el botdn de reseteado S2 para resetear el accionamiento del motor. Esto es
basicamente lo mismo que encender y apagar el equipo.

Funcion de reseteado de fabrica

La configuracién guardada en el accionamiento del motor se puede resetear a los ajustes de fabrica en caso de necesidad.
De este modo se restaurara la direccion esclava asignada de fabrica, y la Ultima configuracion conocida de la herramienta
se reseteara a los ajustes por defecto de fabrica. Siga estos pasos para realizar un reseteado de fabrica:

1. Seleccione el puente JP15.
2. Mantenga pulsado S2 durante 5 segundos.
3. Quite JP15.

Escribir proteccion

Los registros de tenencia de «<Nombre del dispositivo» y «Direccidn esclava» suelen ser solo de lectura, para evitar que se
escriba accidentalmente en estos registros. Si es preciso cambiar alguno de estos registros, siga estos pasos:

1. Escriba 64 (0x0040) en el registro de «Funcionamiento» para desactivar la proteccién contra escritura.
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2. Escriba el nuevo valor en los registros de tenencia de <Nombre del dispositivo» o «Direccidn esclava».

3. Escriba 128 (0x0080) en el registro de «<Funcionamiento» para activar la proteccién contra escritura.

Parada de seguridad / E-Stop

El propio accionamiento del motor no tiene entradas para detectar o reaccionar ante una sefial externa de parada de
seguridad / E-Stop. Se puede usar un contactor adecuado y colocarlo cerca del accionamiento del motor para conectar
o desconectar los cables de fase A, By C de la herramienta

Funcion de cambio de herramienta sobre la marcha

Se pueden usar multiples herramientas con el mismo accionamiento del motor, pero solo se puede conectar una
herramienta al accionamiento del motor en cada momento. Al cambiar de una herramienta a otra, siga estos pasos:

1. Detenga la herramienta escribiendo 2 (0x0002) en el registro «Funcionamiento».

2. Escriba 16 (0x0010) en el registro «<Funcionamiento» para que el accionamiento del motor sepa que esté intentando
desconectar la herramienta acoplada en este momento.

3. Espere 1 segundo antes de desconectar del accionamiento del motor la herramienta acoplada en este momento.
4. Desconecte del accionamiento del motor la herramienta acoplada en este momento.
5. Conecte la siguiente herramienta al accionamiento del motor.

6. Escriba 32 (0x0020) en el registro «<Funcionamiento» para que el accionamiento del motor sepa que se ha acoplado la
nueva herramienta.

7. Espere 1 segundo antes de poner en marcha la nueva herramienta.

Prestaciones de proteccion

Modo de proteccion Motivo

La herramienta introduce menos potencia - Elaccionamiento del motor es superiora 117 °C
. La temperatura de la herramienta es superior a 134 °C
- Carga excesiva

La herramienta se detiene por completo - El accionamiento del motor es superior a 123 °C
+ Latemperatura de la herramienta es superior a 142 °C
. Estado de sobrecarga

Guia de solucién de problemas

Sintoma Procedimientos recomendados

El accionamiento del motor no esta encen- . Compruebe que en J2 haya 48 V (CC) presentes y que la polaridad
dido. sea correcta.

La herramienta no se pone en marcha.

* Compruebe que el accionamiento del motor se encuentre en estado
ON (D14 no parpadea).

** Compruebe que DI1 estd encendido (D14 no parpadea).
Compruebe que el accionamiento del motor esté en estado de EN
MARCHA (D4 esté en verde).

Compruebe el montaje del cable en la herramienta: jestan bien co-
nectados los pitones?

*3.04 y anteriores
**3.05 y posteriores

La herramienta se detiene de repente.

Compruebe la seial de estado de alarma.

Compruebe las temperaturas del accionamiento del motory de la
herramienta.

Compruebe si la herramienta sufre sobrecarga.
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Sintoma Procedimientos recomendados

La comunicacion con el Modbus RTU no esta
funcionando.

La comunicacion con la pasarela 1/0 no
funciona.

Lainterfaz del controlador de velocidad di-
gital no funciona.

Elindicador D36 esta rojo, o lavelocidad de
la herramienta es demasiado rapida/lenta.

« Compruebe que JP1y JP12 no estén activados.

Compruebe la velocidad de transmision, los bits de parada y los bits
de datos.

Compruebe los indicadores de transmisién/recepcién D29y D30, los
cuales parpadean cuando hay actividad en el bus.

Compruebe que el pitén Ay el pitdn B estén bien conectados.
Compruebe si el problema se resuelve al afadir un resistor terminal
(JP2), un resistor a masa de pitén A (JP3), o un resistor de polarizacion
de pitén B (JP4).

Compruebe la direccién esclava (active el puente JP13 y use los indi-
cadores D2-D3, D17-D22 para leer la direccién actual).

Compruebe que JP1y JP12 no estén activados.
Compruebe la configuracién de red de la pasarela
Compruebe la fuente de alimentacién de 24 V (CC).

Compruebe que el cable adaptador Modbus RTU esté conectado
correctamente.

Compruebe que JP1 no esté activado.

Compruebe que JP12 esté activado.

Compruebe la tension en una entrada alta; deberd estar entre 15y
33V(CQ).

Compruebe la tension en una entrada baja; debera estar cerca de
cero voltios.

Compruebe la conexion GND.

Compruebe el cableado C+/C-/P+/P-en J3.

Informacion sobre gestion de residuos

PELIGRO

Para inutilizar una herramienta de potencia obsoleta, quite el cable de alimentacion.

Cumpla con las normativas especificas aplicables en su pais sobre el desguace y el reciclado de ma-
quinas, embalajes y accesorios en desuso.

Solo parala UE: No realice el desguace de herramientas eléctricas junto con los residuos domésticos.

En cumplimiento de las directivas europeas sobre residuos de aparatos eléctricos y electrénicos y su

aplicacion de acuerdo con la legislacion nacional, las herramientas eléctricas que han llegado al final
_ de su vida deben ser recogidas por separado y llevadas a una planta de reciclaje compatible con el

medio ambiente.

Para mas informacion sobre REACH, RoHS y nuestra responsabilidad social corporativa, visite

www.mirka.com
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Déclaration de conformité

Mirka Ltd, 66850 Jeppo, Finlande

certifie sous son unique responsabilité que les produits Mirka® (listés ci-dessous, consulter le tableau « Caractéristiques techniques » pour
un modeéle spécifique), pour lesquels la présente attestation est délivrée, sont conformes aux normes ou autres documents normatifs sui-
vants : EN 61439-1:2011, EN 61439-2:2011, EN 61800-3:2004+A1:2012, EN IEC 63000:2018 conformément aux directives 2014/35/EU,
2014/30/EU, 2011/65/EU.

Produits : Mirka® Coffret d’entrainement moteur

Fabricant/Fournisseur
Mirka Ltd

Jeppo (Finlande), le 19 fé- 66850 Jeppo, Finlande
vrier 2025 MIRKK N Tél: 4358207602111
Fax +358 20 760 2290

www.mirka.com

Traduction des instructions originales Nous nous réservons le droit d’apporter des modifications a ce manuel, a tout
moment et sans avis préalable.

Garantie

Mirka garantit que vos produits sont exempts de tout vice lié a la fabrication ou aux matériaux.

Les produits Mirka sont garantis 1 an a compter de leur date d'achat. Seuls les défauts de fabrication et liés aux matériaux
sont couverts par la garantie.

En cas de probléme dii a un défaut de fabrication, de matériau ou de main d'ceuvre, Mirka répare gratuitement votre
produit, conformément aux termes de la garantie et aux conditions stipulées. Pour que votre garantie reste valable, votre
appareil doit étre utilisé, entretenu et géré conformément aux consignes d'utilisation.

Termes et conditions

La garantie MIRKA couvre les défauts liés aux matériaux ou a la fabrication des appareils.
Composants couverts par la garantie :

« Entrainement moteur

+ Unité de poncage

+ Unité de polissage

« Alimentation électrique

« Passerelle de communication

La garantie ne couvre pas:

« Les dommages résultant ou liés au transport, a la réception des marchandises, a leur installation ou a la mise en service,
aune utilisation ou a une maintenance a mauvais escient ou négligente, aux accidents, a une exposition a des températures
ambiantes extrémes inacceptables, a I'acide ou a I'eau, a un entreposage inapproprié, a des impacts excessifs, ou a une
utilisation hors des spécifications requises.

« Les défauts provoqués par des pieces de rechange, des accessoires ou des composants autres que les pieces ou accessoires
de rechange d’origine Mirka.

« Les éléments dont l'usure et le déchirement sont normaux, tels que : plateau, frein de plateau, pot d’échappement,
roulements, support caoutchouc, cable de signal ou cable d’alimentation.

« Les composants ayant subi des modifications, réparations ou tentatives de réparations (par d’autres personnes que les
services agréés Mirka), un démontage partiel ou total.

Seul Mirka est autorisé a modifier, prolonger ou ajouter des termes et conditions a la garantie.

Le fabricant ne peut étre tenu responsable de compensations pour les dommages consécutifs aux temps d'inactivité,
pertes de production, blessures ou dommages matériels.

Toute réclamation au titre de la garantie doit étre émise dans les plus brefs délais. Une réclamation au titre de la garantie
doit étre émise avant expiration de la garantie.
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Symboles

c E Conforme aux normes UE concernées

é Attention : Electricité

Présentation du montage

Digital interface

)2 . )3
48 VDC PSU > Motor drive - > Tool
b T b
5,]6
il n 15.)
Vacuum autostart -+
Modbus RTU master
24 VDC PSU "I yogateway  le—

Robot/PLC

Généralités
« Brancher I'alimentation 48 VDC a I'entrainement moteur (connecteur J2).

« Brancher I'outil a I'entrainement moteur (connecteur J3).

ATTENTION ! Il nest pas recommandé d'utiliser de cable blindé pour alimenter les outils sur plus de 10 m.

Interface Modbus RTU
« Utiliser le connecteur J1 pour brancher I'entrainement moteur au bus Modbus RTU.
Passerelle I/0 a interface Modbus RTU

« Brancher I'alimentation électrique 24 VDC a la passerelle et brancher le cable d’adaptateur DSUB-9 entre la passerelle

(connecteur X2) et 'entrainement moteur (connecteur J1).
Interface de contréle numérique

« Utiliser le connecteur J6 pour brancher le GND commun entre les systémes.

« Utiliser le connecteur J5 pour sélectionner I'opération a I'aide des quatre signaux d’entrée numérique.

Interface relais

+ Les broches de relais N/O sont disponibles sur le connecteur J4.

Caractéristiques techniques d’entrainement moteur

Tension d’entrée

Tension d’entrée nominale 48 VDC
Plage de tension d’entrée 46 - 50 VDC
Courant d’entrée max. 10A
Puissance nominale 350 W
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Régulateur de vitesse

Plage de vitesse 1000-10 000 tr/min
Protection contre les surcharges Oui
Protection contre les surchauffes Oui

Interfaces d’entrée Modbus RTU (RS-485)
Profinet I/0 (module de passerelle)
EtherNet/IP (module de passerelle)
entrées numériques 4-bit (15-33 VDC)

Interfaces de sortie Unipolaire, relais non maintenu N/O, 250 VAC/ 125 VDC, 10 A
Température ambiante 0-40°C

Humidité HR max. 95 %, non-corrosive, aucune goutte d’eau
Température de stockage -20-80°C

Classe IP P40

Armoire d’entrainement moteur 380 x300x 210 mm (W x H x D)
Entrainement moteur 72 x 30 x 200 mm (W x H x D)

Entrainement moteur monté sur porte-rail 95 x 55 x 210 mm (W x H x D)
DIN

Consignes de sécurité

L'installation électrique doit étre réalisée par un électricien compétent !

L'entrainement moteur a été concu pour des installations fixes uniquement.

Ne jamais effectuer aucun test de tenue en tension sur les pieces d’entrainement moteur ou sur I'outil. La sécurité
du produit a été entierement contrdlée en usine.

Avant de toucher I'entrainement moteur (pour régler le cable de raccordement ou autre action similaire),
reliez-vous a la terre a I'aide d'un bracelet anti-statique afin d’éviter qu'une décharge de tension électrostatique
n’endommage I'entrainement moteur.

Toujours couper le courant avant d'intervenir sur le coffret.

> b b Db P
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Avertissements
Vérifier que toutes les alimentations électrique CA-CC sont correctement reliées a la terre et que I'entrainement

moteur ne peut pas entrer en contact avec le circuit d'alimentation sous tension.

Un circuit d’arrét d’'urgence externe est recommandé.

> B

Avant d’allumer lI'outil

Avant d'allumer I'outil, vérifier qu'il est correctement monté et s'assurer que I'entrainement moteur est
correctement installé.

Présentation de I’entrainement moteur

Connecteurs PCB de I'entrainement moteur, boutons, cables de raccordement, indicateurs, orifices de montage
et dimensions

200
S z = o oo o
s 3 © ,ii,aiif ©—H°
OO0O0O0
ﬁ o or .
— 10| |ono
»
F PhaseC
* o 10
D26[] 82 2 1O |Phases
mo 855 gy 1O [men o
0233 - -
Rt It I:I I:I SO oo s1 2 I O e
B 25RO oL
D19 .
= ----1 I 10F |o
= ©000] au[g] 1or |«
b= DA b cw 3z 52 GND4sv 2 10 |+
D36
{30320 @LT
©
Dimensions specified in
millimeters. 155 15

Le PCB de I'entrainement moteur est livré monté dans un porte-rail DIN pouvant étre fixé sur un rail standard de 35 x
7,5 mm répondant alanorme DIN EN50022, mais le PCB de I'entrainement moteur peut étre retiré de ce support etinstallé
al'aide des orifices de montage. Si les orifices de montage sont utilisés, il est recommandé d'utiliser des vis unipolaires
M3 de 10 mm pour le montage du PCB de I'entrainement moteur.

Il est recommandé d'utiliser des bagues de 10 mm avec manchon plastique pour chaque céble relié a chacun des
connecteurs. Les cables peuvent étre facilement enfoncés dans les connecteurs et sortis a I'aide d'un petit tournevis plat
(téte de 3,5 mm et de 0,6 mm d'épaisseur).

Description du connecteur

Connecteur AXE Descrip

n GND GND

J A Modbus RTU RS-485 (A)
n B Modbus RTU RS-485 (B)
N GND GND
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Connecteur AXE Description

J2 GND GND

J2 48V 48 VDC input

Connecteur AXE Couleur du cable moteur

J3 P+ Blanc

J3 C+ Rose

3 (& Gris

3 B Vert

J3 NTC+ Marron, (0,25 mm?2)

J3 Phase A Marron, (0,25 mm2)

J3 Phase B Bleu

J3 Phase C Black

3 GND Terre Coffret

3 NTC- Jaune

Shield Raccordé a la terre, X2 dans coffret Mirka

Connecteur AXE Description

Ja coOM Relais COM

Ja NO Relais NO

Connecteur AXE Description

J5 DI1 Entrée numérique de controle de la vitesse bit
1

J5 DI2 Entrée numérique de controle de la vitesse bit
2

J5 DI3 Entrée numérique de controle de la vitesse bit
3

J5 Dli4 Entrée numérique de controle de la vitesse bit
4

Connecteur AXE Description

Jé 15V Sortie 15 VDC

J6 GND GND

Description du bouton

Bouton Description
S1 Bouton auto-test
S2 Bouton de réinitialisation

Description de I'indicateur

Indicateur Description

D2 Indicateur de point de réglage de la vitesse, allumé si point de réglage de la vitesse 1 actif. In-
dicateur d’adresse esclave RTU du modbus, bit 1.

D3 Indicateur de point de réglage de la vitesse, allumé si point de réglage de la vitesse 3 actif. In-
dicateur d'adresse esclave RTU du modbus, bit 2.

D4 Indicateur d’état de I'outil. Devient rouge si I'outil est arrété, vert lorsque I'outil fonctionne.

D14 Indicateur d’état de I'entrainement moteur Vert quand I'entrainement moteur est sur ON. Cli-

gnote vert quand I'entrainement moteur est sur OFF.
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Indicateur Description

D17 Indicateur de point de réglage de la vitesse, allumé si point de réglage de la vitesse 5 actif. In-
dicateur d’adresse esclave RTU du modbus, bit 3.

D18 Indicateur de point de réglage de la vitesse, allumé si point de réglage de la vitesse 7 actif. In-
dicateur d'adresse esclave RTU du modbus, bit 4.

D19 Indicateur de point de réglage de la vitesse, allumé si point de réglage de la vitesse 9 actif. In-
dicateur d’adresse esclave RTU du modbus, bit 5.

D20 Indicateur de point de réglage de la vitesse, allumé si point de réglage de la vitesse 11 actif.
Indicateur d'adresse esclave RTU du modbus, bit 6.

D21 Indicateur de point de réglage de la vitesse, allumé si point de réglage de la vitesse 13 actif.
Indicateur d'adresse esclave RTU du modbus, bit 7.

D22 Indicateur d'adresse esclave RTU du modbus, bit 8.

D23 Allumé si le mode de l'indicateur D2-D3, D17-D22 est I'adresse esclave RTU du modbus.

D24 Allumé si I'interface numérique de controle de la vitesse est activée.

D25 Allumé si I'indicateur d'état de I'alarme est défini.

D26 Indicateur d'état du relais.

D29 Indicateur de réception du Modbus RTU

D30 Indicateur de transmission du Modbus RTU

D36 Défaut potentiel du cablage de l'outil. Devient rouge lorsqu’un défaut potentiel du cablage

C+/C-/P+/P-de l'outil est détecté.

Affichage du point de réglage de la vitesse

Régime mini (tr/min) Régime max (tr/min)

AIROS 650 CV/NV 4000 10000
AIROS 550 CV/NV
AIROS 350 CV/NV
AIROP 312 NV 4000 8000
AIROS 150 NV
AIOS 130 NV
AIOS 353 CV/NV 5000 10000
AIRP 300 1000 3000
Vite-  Bitmap Régime a différents points de réglage (tr/min)  LEDs Régime actives
:Z_e D4 DI3 DI2 DIl Régime Régime Régime Régime D2 D3 DI7 D8 DI9 D0 D2
glée Outil Outil Outil Outil

4000- 4000- 5000- 1000-

10000 8000 10000 3000
1 0O 0 o0 1 4000 4000 5000 1000 X
2 0 0 1 0 4500 4333 5417 1167 X
3 0 0 1 1 5000 4666 5834 1334 X X
4 0 1 0 0 5500 4999 6251 1501 X X
5 0 1 0 1 6000 5332 6668 1668 X X X
6 0 1 1 0 6500 5665 7085 1835 X X X
7 0 1 1 1 7000 5998 7502 2002 X X X X
8 1 0 0 0 7500 6331 7919 2169 X X X X
9 1 0 o0 1 8000 6664 8336 2336 X X X X
10 1 0 1 0 8500 6997 8753 2503 X X X X
1 1 0 1 1 9000 7330 9170 2670 X X X X X
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12 1 1 0 0 9500 7663 9587 2837 X X X

13 1 1 0 1 10000 8000 10000 3000 X X X X X X X

Bitmap Mise en service

DI4 DI3 DI2 DI

0 0 0 0 Arrété

1 1 1 0 Fonctionne, aucun changement de
régime

1 1 1 1 Fonctionne, aucun changement de
régime

Affichage de I'adresse esclave du Modbus RTU
BIT8 BIT7 BIT6 BIT5 BIT4 BIT3 BIT 2 BIT 1
D22 D21 D20 D19 D18 D17 D3 D2

Description du cable de raccordement

Cables de raccorde- | Par défaut Description

ment

JP1 Non défini Réservé pour un usage ultérieur

JP2 Non défini Si défini, une résistance d’extrémité de 270 Q
est connectée entre les broches A et B du
Modbus RTU.

JP3 Non défini Si défini, une résistance de rappel vers le ni-
veau bas de 10 kQ est connectée a la broche
B du Modbus RTU.

JP4 Non défini Si défini, une résistance de rappel vers le ni-
veau haut de 10 kQ est connectée a la broche
A du Modbus RTU.

JP12 Non défini Si défini, la fonction de contréle numérique de
la vitesse est activée.

JP13 Non défini Si défini, les indicateurs D2-D3, D17-D22 si-

gnalent I'adresse esclave du Modbus RTU ac-
tuelle au lieu du point défini pour la vitesse.

JP15 Non défini Réinitialisation aux réglages d'usine.
Brochage du connecteur de cable de I'outil

Broche (couleur, di- | Description
mension)

PE (vert-jaune, 1,0 Inutilisé
mm?)

1 (brun, 1,00 mm?®  Phase A
2 (bleu, 1,00 mm?  PhaseB
3 (noir, 1,00 mm?) Phase C
A (vert, 0,25 mm?) C-

B (rose, 0,25 mm?  C+

C (vert, 0,25 mm?) P-

C (jaune, 0,25 mm?) NTC-

D (brun, 0,25 mm?  NTC+

E (blanc, 0,25 mm?) P+

ATTENTION ! NTC- et P- sont raccordés ensemble a la méme BROCHE a I'intérieur du connecteur.
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Brochage du cable d’adaptateur Hilscher NT 50-RS-EN (DSUB-9 femelle)

Marron

Vert

Blanc

BROCHE (couleur) Description

1 (blanc, WH) GND

4 (brun, BN) Modbus RTU (A, RxD / TxD+)
5 (vert, GN) Modbus RTU (B, RxD / TxD-)
PROTECTION Protection

Raccordements du bloc de jonction (Matériel v. 3.05 et ultérieur)
Enable-State :

Pour que la ponceuse puisse fonctionner, le bloc de jonction 4 doit étre raccordé a une sortie 24 V a partir du robot/PLC,
tandis que le bloc de jonction 6 doit étre raccordé a 0 V sur le robot/PLC.

Pour plus de sécurité, la sortie Enable-State peut étre réglée sur Bas si le robot rencontre un probléme le forcant a s'arréter.
Cela arrétera automatiquement la téte de pongage/polissage.

Le cable de 3 metres a 2 conducteurs fourni avec le coffret doit étre utilisé pour raccorder I'enable-state, conformément
aux instructions.

Module AutoStart Aspiration :

Les clients peuvent intégrer le module optionnel Mirka AutoStart (MIA6519011) afin d'activer la fonction Démarrage/Arrét
automatique de I'extracteur de poussiére. Pour ce faire, raccorder le bloc de jonction 5 a la borne positive (+) du module
AutoStart, et le bloc de jonction 7 a la borne négative (-).

gl

ol

X1
Fonction/Raccordement Bloc de jonction
Sortie 24 V Enable-state robot/PLC X1:4 (raccordé a la broche J5, DI1)
Robot/PLC OV X1:6
Module AutoStart + X1:5 (raccordé a la broche J4, NO)
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Fonction/Raccordement Bloc de jonction

Module AutoStart - X1:7

Modbus RTU

Le Modbus RTU sur RS-485 est utilisé pour communiquer avec I'entrainement moteur. L'entrainement moteur est configuré
comme appareil esclave du Modbus RTU et I'adresse esclave par défaut est 86. L'adresse esclave peut étre modifiée si
elle entre en conflit avec un autre appareil esclave du Modbus RTU.

Le connecteur J1 de I'entrainement moteur est utilisé pour lacommunication du Modbus RTU. Un céble a paires torsadées
blindé est recommandé et le blindage doit étre relié a la terre en un seul point, normalement au niveau de I'appareil
maitre. La broche A du connecteur J1 est équivalente a RxD / TxD+ et la broche B est équivalente a RxD / TxD-.

Configuration RS-485

DEBIT DE TRANSMISSION 19200
PARITE REGULIERE
BITS ARRET 1

BITS DONNEES 8

Registres bobine (F1, F5, F15)

Adresse

00001 - 00012

Type de données

Uint16

Nom

Sorties numériques

Description

Les bobines 1-11 sont réservées
pour un usage ultérieur.

La bobine 12 est le relais situé sur
I'entrainement moteur.

Registres d’entrée (F4)

ATTENTION ! Les registres d’entrée 30001 a 30016 sont spécifiques au variateur. Par exemple : « Nombre de baisses de
régime » correspond au nombre total de baisses de régime pour I'ensemble des outils ayant été connectés au variateur

moteur.
Adresse Type de données Nom Description
30001 Uint16 Nombre de baisses de régime Nombre de fois ou la vitesse a
chuté de plus de 25 % par rapport
au point de réglage.
30002 Uint16 Nombre de surchauffes de I'outil  Nombre de fois ol la température
de l'outil a dépassé la limite
« chaude », 79 °C.
30003 Uint16 Nombre de surchauffes de'entrai- Nombre de fois ol la température
nement moteur de I'entrainement moteur a dépa-
ssé la limite « chaude », 73 °C.
30004 Uint16 Nombre de chauffes de I'outil Nombre de fois ol la température
de l'outil a dépassé la limite « brd-
lante », 134 °C.
30005 Uint16 Nombre de chauffes de l'entraine- Nombre de fois ou la température
ment moteur delI'entrainement moteur a dépa-
ssé la limite « bralante », 117 °C.
30006 Uint16 Nombre d'arréts de I'outil Nombre de fois ol la température
de 'outil a dépassé la limite « ar-
rét», 142 °C.
30007 Uint16 Nombre d’arréts de I'entrainement  Nombre de fois ol la température
moteur de I'entrainement moteur a dépa-
ssé la limite « arrét », 123 °C.
30008 Uint16 Nombre de tensions hors limite Nombre de fois ou la tension
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Adresse Type de données Nom Description
30009 Uint16 Nombre de faibles surintensités ~ Nombre de fois ou le courant a
dépassé 15,1 A
30010 Uint16 Nombre de surintensités moye-  Nombre de fois ou le courant a
nnes dépassé 18,2 A
30011 Uint16 Nombre d'utilisations prolongées Nombre de fois ou le temps d'uti-
lisation a dépassé 60 secondes.
30012 Uint16 Nombre d'utilisations intermé- Nombre de fois ou I'utilisation a
diaires duré entre 20 et 60 secondes.
30013 Uint16 Nombre d’utilisations courtes Nombre de fois ou le temps d'uti-
lisation a été inférieur a 20 seco-
ndes.
30014 Uint16 Heures d'utilisation Temps d'utilisation en heures.
30015 Uint16 Minutes d'utilisation Temps d'utilisation en minutes.
30016 Uint16 Secondes d'utilisation Temps d'utilisation en secondes.
30017 Int16 Courant Courant en mA.
30018 Uint16 Vitesse de rotation Régime en tr/min.
30019 Uint16 Température de I'outil Température de I'outil en °C.
30020 Uint16 Température de I'entrainement  Température de I'entrainement
moteur moteur en °C.
30021-30030 Char[20] Version du matériel Version et date de fabrication du
matériel, par ex. “2.0 Jan 18 14:00".
30031-30039 Char[18] Version de piéce Identification de la version de la

piéce et de I'entrainement moteur,
par ex. “Al1.3 123456"

30040-30046 Char[14] Numéro de série de I'entrainement  Numéro de série de I'entrainement
moteur moteur, par ex. “749474379001"
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Adresse

30047

30061

30062

30063

30064
30065-30071
30174*
30175*
30176*
30177*
30178*
30179*
30180*
30181-30183*
30181-30193*

Type de données

Uint16

Uint16
Uint16
Uint16
Uint16
Char[14]
Uint16
Uint16
Uint16
Uint16
Uint16
Uint16
Uint16
Char[3]
Char[10]

Nom Description

Drapeau de statut d'alarme Le drapeau de statut d’alarme

peut a tout instant contenir

une combinaison de valeurs de la
liste ci-dessous. Vérifier

les bits individuels pour détermi-
ner le type d'alarme

qui sont déclenchés. Ce drapeau
est automatiquement

effacé apres 5 secondes sil'origine
de I'alarme

n’est plus présente.
0x0000 = Non déclenché
0x0001 = Surchauffe outil

0x0002 = Surchauffe entrainement
moteur

0x0004 = Surintensité
0x0008 = Sous-intensité
0x0010 = Surtension
0x0020 = Auto-test en cours
0x0040 = chute de régime
0x0080 = Intensité forte

0x0100 = Changement d'outil en
cours

0x0200 = Défaut potentiel du ca-

blage de I'outil.
0x0400 = Mode Réinitialisation
usine

0x0800 = Protection en écriture
désactivée

0x1000 = Outil débranché (com-
munication perdue)*

ID Outil

Régime mini. outil

Régime max. outil

Identifiant outil disponible

Numéro de série de l'outil

Diamétre de plateau de I'outil

Décalage Z outil

Orbite outil Orbite de I'outil en mm.
Poids de l'outil
CdG outil Centre de gravité de I'outil

Largeur de plateau de I'outil
Longueur de plateau de I'outil
Version de l'outil Version du matériel, par ex. « 0.04 »

Nom du modeéle doutil

ATTENTION ! * Requiert la version du matériel 3.05 ou ultérieure et une version 0.05 ou ultérieure de 'outil.
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Registres d’exploitation (F3, F6, F16)

Adresse Type de données Nom

40001-40010 Char[20] Nom de I'appareil
40011 Uint16 Consigne de vitesse
40012 Uint16 Mise en service
40013 Uint16 Adresse esclave

ATTENTION ! Non inclus dans le matériel 3.05 ou version ultérieure

Description

Longueur max. 19 caractéresimpri-
mables, par ex. “AIMD
749474379001".

Point de réglage de la vitesse, et
non la vitesse réelle, entre le ré-
gime minimal et maximal de I'outil
Etat de I'entrainement moteur,

peut étre une combinaison des
éléments suivants :

0x0001 = FONCTIONNE
0x0002 = ARRET

* 0x0004 = ALLUME

* 0x0008 = ETEINT

0x0010 = DEBUT DU CHANGEME-
NT D’OUTIL

0x0020 = FIN DU CHANGEMENT
D'OUTIL

0x0040 = PROTECTION EN ECRI-
TURE DESACTIVEE

0x0080 = PROTECTION EN ECRI-
TURE ACTIVEE

ATTENTION ! Lors de I'écriture
d’une nouvelle valeur d'état, la
valeur ne peut étre qu’un état si-
mple et non pas la combinaison
de plusieurs états, par ex. ALLU-
ME-+FONCTIONNE ne peuvent pas
étre écrits simultanément.

86 par défaut mais peut étre modi-
fié au besoin.

Passerelle Profinet 1/0 ou EtherNet/IP (Hilscher NT 50-RS-EN)

SiI'entrainement moteur doit étre connecté comme appareil Profinet 1/0 ou EtherNet/IP, la passerelle Hilscher NT 50-RS-EN
peut étre utilisée. La passerelle est connectée a I'entrainement moteur par l'intermédiaire du connecteur DSUB-9 de la
passerelle et via le connecteur J1 de I'entrainement moteur. Ci-dessous le brochage pour le DSUB-9 (connecteur X2)

trouvé sur la passerelle :

RS-485 AXE Signal
1 GND
~1
-4 4 RxD / TxD+
—5
5 RxD / TxD-

Descriptions

Potentiel de référence, ma-
sse de l'alimentation élec-
trique

Réception / Transmission
des données positive

Réception / Transmission
des données négative

Une résistance de rappel vers le niveau haut de 10 kQ est connectée en interne sur la passerelle a “RxD / TxD+".

Une résistance de rappel vers le niveau bas de 10 kQ est connectée en interne sur la passerelle a “RxD / TxD-".
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Une documentation détaillée sur la passerelle et les outils de configuration peut étre téléchargée sur le site Internet

Hilscher : www.hilscher.com

Configuration

La passerelle est livrée préconfigurée par Mirka comme appareil esclave Profinet I/O ou adaptateur EtherNet/IP I/0. Le
logiciel « SYCON.net » d'Hilscher peut étre utilisé pour reconfirgurer I'appareil. Le logiciel « Ethernet Device Setup »
d'Hilscher peut étre utilisé pour modifier la configuration réseau. Lors d'un changement de configuration, I'adresse IP

doit généralement étre réassignée.

Configuration réseau par défaut pour Profinet

ADRESSE IP

MASQUE SUBNET
PASSERELLE PAR DEFAUT
NOM DE L’'APPAREIL
TAILLE ENTREE

TAILLE SORTIE
Configuration réseau par défaut pour EtherNet/IP

ADRESSE IP

NOM

MONTAGE ENTREE
TAILLE ENTREE
MONTAGE SORTIE
TAILLE SORTIE

192.168.2.191

255.255.255.0

0.0.0.0

nt50enpns

118

102 (Matériel v. 3.05 ou ultérieure)
5

192168125110
MirkaENIP

101

102

100

5

Matériel de cartographie des signaux entre Profinet I/0 et Modbus RTU version 3.04 ou antérieure

Registre Mod- Longueur de

bus données
SetRelay 00012 1 bobine
SetSpeedRegister 40011 1 registre
SetOperationRegister 40012 1 registre

DeviceName 40001-40010 10 registres
Commonlinputs 30017-30020 4 registres
Misclnputs 30001-30016 16 registres
AlarmStatus 30047 1 registre
FirmwareVersion 30021-30030 10 registres

PartVersionSerialNumber 30031-30046

GetSpeedRegister 40011 1 registre

GetOperationRegister 40012 1 registre
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16 registres

Déclencheme- Profinet 1/0
nt données

Longueur de

Données modi- 1 1 octet suppri-
fiées mé

Données modi- 2
fiées

1 mot supprimé

Données modi- 3
fies

1 mot supprimé

Cycliguement 4
10 sec.

10 mot ajoutés

Cycliqguement1 5
sec.

4 mot ajoutés

Cycliquement5 6
sec.

16 mot ajoutés

Cycliquement1 7
sec.

1 mot ajouté

Cycliguement 8
10 sec.

10 mot ajoutés

Cycliguement 9
10 sec.

16 mot ajoutés

Cycliquement1 10 1 mot ajouté

sec.

Cycliquement1 11
sec.

1 mot ajouté



Nom

ReadCoils

Slot

Slot 1

Slot 2

Slot 3

Slot 4

Slot 5
Slot 6
Slot 7

Slot 8

Slot9

Slot 10

Slot 11

Registre Mod- Longueur de Déclencheme- Profinet 1/0
bus données nt
00001-00012 12 bobines Cycliqguement1 12
sec.
Matériel d’entrainement I/O Profinet version 3.05 ou ultérieure
Type Nom Typededonnées Longueurdedo-
nnées
1 octet supprimé  Sortie numérique BIT 1 octet
(relais)
2 octets suppri- Point de réglage  UINT16 1 mot
més de la vitesse
(tr/min)
2 octets suppri-  Mise en service BIT 1 mot
més
8 octets ajoutés  Courant moteur  UINT16 1 mot
(mA)
Régime moteur UINT16 1 mot
(tr/min)
Temp.moteur (°C) UINT16 1 mot
Temp. entraine-  UINT16 1 mot
ment (°C)
8 octets ajoutés  Mat. d’entr. CHAR 6 octets
2 octets ajoutés  AlarmStatus BIT 1 mot
4 octets ajoutés  Point de réglage  UINT16 1 mot
de la vitesse
(tr/min)
Mise en service BIT 1 mot
8 octets ajoutés D Outil UINT16 1 mot
Régime mini UINT16 1 mot
(tr/min)
Régime max UINT16 1 mot
(tr/min)
Identifiant outil BIT 1 mot
disponible
16 octets ajoutés  N° de série de CHAR 14 octets
I'outil
8 octets ajoutés Diamétre de pla- UINT16 1 mot
teau (mm)
Décalage Z outil  UINT16 1 mot
(mm)
Orbite outil (mm) UINT16 1 mot
Poids outil (g) UINT16 1 mot
32 octets ajoutés Décalage COGZ  UINT16 1 mot
outil (mm)
Largeur de pla- UINT16 1 mot
teau (mm)
Longueur de pla- UINT16 1 mot
teau (mm)
Mat. outil CHAR 6 octets
Nom du modéle  CHAR 20 octets

d’outil
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Longueur de
données

2 octets ajoutés

Adresse Modbus

FC5 11

FC6 10

FC6 11
FC416
FC417

FC418
FC419

FC420-23
FC4 46
FC3 10

FC3 11
FC4 60
FC461

FC4 62
FC463
FC464-71
FC4173
FC4174

FC4175
FC4176
FC4177

FC4178

FC4179

FC4 180-182
FC4183-192
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Slot Type Nom Typededonnées Longueurdedo- Adresse Modbus
nnées
Slot 12 16 octets ajoutés Heures d'utilisa- ~ UINT16 1 mot FC4 99
tion de l'outil
Secondesd'utilisa-  UINT8 1 octet FC4 100
tion de l'outil
Minutes d'utilisa- UINT8 1 octet FC4 100
tion de l'outil
Nombre d'utilisa- UINT32 2 mots FC4101-102
tions courtes de
I'outil
Nombre d'utilisa-  UINT32 2 mots FC4103-104
tions intermé-
diaires de l'outil
Nombre d'utilisa- UINT32 2 mots FC4 105-106
tions longues de
I'outil
Matériel d’entrainement EtherNet/IP version 3.05 ou ultérieure
Type Nom Type de données Longueur de don- Adresse Modbus
nées
Sortie Sortie numérique (re- BIT 1 octet FC511
lais)
Sortie Pointderéglagedela UINT16 1 mot FC6 10
vitesse (tr/min)
Sortie Mise en service BIT 1 mot FC6 11
Tension d’entrée 2 mots
Tension d’entrée Courant moteur (mA) UINT16 1 mot FC416
Tension d’entrée Régime moteur UINT16 1 mot FC417
(tr/min)
Tension d’entrée Temp. moteur (°C) UINT16 1 mot FC418
Tension d’entrée Temp. entrainement  UINT16 1 mot FC419
0
Tension d’entrée AlarmStatus BIT 1 mot FC4 46
Tension d’entrée Pointderéglagedela UINT16 1 mot FC310
vitesse (tr/min)
Tension d’entrée Mise en service BIT 1 mot FC3 11
Tension d’entrée ID Ouitil UINT16 1 mot FC4 60
Tension d’entrée Régime mini (tr/min)  UINT16 1 mot FC4 61
Tension d’entrée Régime max (tr/min)  UINT16 1 mot FC4 62
Tension d’entrée Identifiant outil dispo-  BIT 1 mot FC4 63
nible
Tension d’entrée N° de série de I'outil  CHAR 14 octets FC4 64-71
Tension d’entrée Diamétre de plateau  UINT16 1 mot FC4173
(mm)
Tension d’entrée Décalage Z outil (mm) UINT16 1 mot FC4 174
Tension d’entrée Orbite outil (mm) UINT16 1 mot FC4175
Tension d’entrée Poids outil (g) UINT16 1 mot FC4176
Tension d’entrée Décalage COG Z outil UINT16 1 mot FC4177
(mm)
Tension d’entrée Largeur de plateau UINT16 1 mot FC4178
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Type

Tension d’entrée

Tension d’entrée

Tension d’entrée

Tension d’entrée

Tension d’entrée

Tension d’entrée

Tension d’entrée

Tension d’entrée

Tension d’entrée

Tension d’entrée

Nom

Longueur de plateau

(mm)

Version de l'outil

Nom du modele d’ou-

til

Matériel de I'entraine-

ment

Heures d'utilisation de

I'outil

Secondes d'utilisation

de l'outil

Minutes d'utilisation

de I'outil

Nombre d'utilisations

courtes de l'outil

Nombre d'utilisations

intermédiaires de
I'outil

Nombre d'utilisations

longues de l'outil

UINT1

CHAR
CHAR

CHAR

UINT1

UINT1

UINT1

6

6

6

6

UINT32

UINT32

UINT32

Type de données

Longueur de don-

nées

1 mot

6 octets
20 octets

6 octets

1 mot

1 octet

1 octet

2 mots

2 mots

2 mots

Adresse Modbus

FC4179

FC4 180-182
FC4183-192

FC420-23

FC4 99

FC4 100

FC4 100

FC4101-102

FC4103-104

FC4105-106

Exemple de cartographie de la passerelle du portail V14 Siemens
TIA 3.04 ou antérieure

Ci-dessous une capture d'écran du portail V14 TIA montrant la cartographie de la passerelle dans le systéme. Le fichier
GSDML est disponible sur le DVD de Gateway solution téléchargeable sur hilscher.com pour faciliter I'intégration de la
passerelle Hilscher NT 50-RS-EN dans votre systéme

E Topology view ﬂ& Network view 1 Device view

Device overview |

¥ - |Module |Rack |Slot laddress | Q address | Type Aricle no. | Firmware
......... ~ nt50enpns 0 0 NT50-ENIPNS 34x

 PNHO 0 o0xi nis0enpns

SetRelay (1] 1 63 1 Byte Output

SetSpeedRzgister (1] 2 64..65 2 Byte Output

SetOperationRegister 1] 3 66..67 2 Byte Output

DeviceName (1] 4 68..87 20 Byte Input

Commoninputs (1] 5 88..95 & Byte Input

Miscinputs 0 6 96..127 32 Byte Input

AlarmStatus 1] 7 128..129 2 Byte Input

FirmwareVersion (1] 8 130..149 20 Byte Input

Farversion o ) 150..169 20 Byte Input

SenalNumber ] 10 170...181 12 Byte Input

GetSpeedRegister (1] 11 182..183 2 Byte Input

GetOperationRegister 1] 12 184..185 2 Byte Input

ReadCoils (1] 13 186...187 2 Byte Input

Fonctionnement de base pour le Modbus RTU

L'entrainement moteur doit étre activé avant que l'outil puisse étre démarré. La premiéere opération a effectuer est de
placer I'entrainement moteur sur Activé. Cette opération différe a partir de la version 3.05 du matériel. Sur les versions

précédentes une commande « Entrainement activé » doit étre envoyée a I'entrainement moteur, tandis que les versions
plus récentes disposent d'une broche numérique DI1 dédiée al'état Activé. Il n’est pas obligatoire d’envoyer I'ordre d'état
Désactivé avant de couper I'alimentation de I'entrainement moteur.
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Lorsque I'entrainement moteur est activé, la valeur de la consigne de vitesse peut étre écrite et si I'état peut étre réglé
sur FONCTIONNEMENT en envoyant |'ordre d'état FONCTIONNEMENT. Cela fera fonctionner I'outil conformément a la
consigne de vitesse. Pour arréter |'outil, placer I'entrainement moteur sur ARRET en envoyant |'ordre d’état ARRET.

Il est recommandé de surveiller sans cesse le régime moyen, l'intensité moyenne, la température de I'outil, la température
de I'entrainement moteur et le drapeau de statut d'alarme. Cela permettra de détecter tout probléme survenant pendant
le fonctionnement.

Exemple de séquence pour le démarrage et I'arrét de I'outil (Matériel version 3.04 et antérieures) :
« Ecrire 4 (0x0004) dans le registre « Fonctionnement », cela fait passer I'entrainement moteur sur Activé.
« Ecrire 4000 (0xOFAO0) dans le registre “Consigne de vitesse”, cela fixe la consigne de vitesse sur 4 000 tr.min.

- Ecrire 1 (0x0001) dans le registre “Fonctionnement”, cela fait passer I'entrainement moteur sur FONCTIONNEMENT et
I'outil commence a tourner.

« Ecrire 2 (0x0002) dans le registre “Fonctionnement”, cela fait passer I'entrainement moteur sur ARRET et I'outil s'arréte
de tourner.

« Ecrire 8 (0x0008) dans le registre « Fonctionnement », cela fait passer I'entrainement moteur sur Désactivé.
Exemple de séquence pour le démarrage et I'arrét de I'outil (Matériel version 3.05 et ultérieure)* :

- Placer la broche DI1 (Bloc de jonction 4) sur Haut (15-33 VDC) fait passer I'entrainement moteur sur Activé.
« Ecrire 4000 (0xOFAO0) dans le registre “Consigne de vitesse”, cela fixe la consigne de vitesse sur 4 000 tr.min.

« Ecrire 1 (0x0001) dans le registre “Fonctionnement”, cela fait passer I'entrainement moteur sur FONCTIONNEMENT et
I'outil commence a tourner.

« Ecrire 2 (0x0002) dans le registre “Fonctionnement”, cela fait passer I'entrainement moteur sur ARRET et I'outil s'arréte
de tourner.

« Placer la broche DI1 sur Bas (GND) fait passer I'entrainement moteur sur Désactivé.

Voir le chapitre « Connexions des blocs de jonction (Matériel version 3.05 et ultérieure) » pour des informations détaillées
sur les connexions.

Interface numérique

L'entrainement moteur peut également étre contrélé par I'intermédiaire de l'interface numérique plutét que par le
Modbus RTU, mais I'utilisation de I'interface numérique a I'inconvénient de ne pas donner de retour d'information. Pour
activer l'interface numérique, le cable de raccordement JP12 doit étre réglé.

Utiliser le connecteur J5 comme entrée pour l'interface numérique. L'entrée est considérée comme élevée si une tension
comprise entre 15-33 VDC est appliquée sur la broche de sortie. L'entrée est considérée comme basse si la tension est
inférieure a 12 VDC ou si I'entrée reste flottante. La broche GND du connecteur J6 doit étre branchée entre les systémes.
Le connecteur J6 doit également étre utilisé pour fournir une tension de contréle de 15 VDG, au besoin.

5 T © o =
Z2& 533 5
1 1 1 1 1 1
O O[O O OO
- - ——
DD D T i3
e ®
o2c(] it &
b5 55 % s @
D241 a a
D23 D D
b2 Il - s 2
D21 se&a
D20 £555 @
D19
=] -===f [ -
=]
=] 0000 oo [ON@)
D23 T T 1 g T—T
GNDA B GND 885 oNp4sv

fonctionnements de I'interface numérique

Se référer au tableau d’affichage du point de réglage de la vitesse dans le chapitre Présentation de I’entrainement
moteur.
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Fonction Auto-test

Lorsque le bouton S1 est maintenu enfoncé, I'entrainement moteur effectue un rapide auto-test. Le drapeau de statut
d’alarme est fixé sur 6 (auto-test en cours). Les indicateurs D4 et D14 clignotent en vert si les températures et les tensions
ne dépassent pas les limites. Si les températures ou les tensions dépassent les limites, les indicateurs clignotent en rouge.

Fonction Réinitialisation

Enfoncer momentanément le bouton S2 pour réinitialiser I'entrainement moteur. Cela revient a peu preés a éteindre et
rallumer I'appareil.

Fonction Réinitialisation d’usine

Au besoin, la configuration de I'entrainement moteur peut étre réinitialisée aux parametres par défaut d'usine. Cela
restaure I'adresse esclave du Modbus assignée en usine, et la derniére configuration d’outil connue sera réinitialisée aux
paramétres d’usine par défaut. Pour une réinitialisation aux parametres d’usine, suivre les étapes suivantes :

1. Régler le cable de raccordement JP15.
2. Appuyer et maintenir enfoncé S2 pendant 5 secondes.
3. Retirer JP15.

Ecrire la protection

Les registres d’exploitation du “Nom de I'appareil” et “Adresse esclave” sont généralement en lecture seule pour éviter
toute écriture accidentelle dans ces registres. Si 'un de ces registres doit étre modifié, suivre les étapes suivantes :

1. Ecrire 64 (0x0040) dans le registre “Fonctionnement” pour désactiver la protection contre les écritures.
2. Ecrire la nouvelle valeur dans les registres d’exploitation “Nom de I'appareil” ou “Adresse esclave”.

3. Ecrire 128 (0x0080) dans le registre “Fonctionnement” pour activer la protection contre les écritures.

Arrét de sécurité / E-stop

L’entrainement moteur en lui-méme n’a aucune entrée pour détecter ou réagir a un signal d'arrét de sécurité / E-stop.
Un contacteur approprié peut étre utilisé et placé a proximité de I'entrainement moteur pour brancher ou débrancher
les cables de phase A, B et C de l'outil.

Fonction Changement d’outil a la volée

Si plusieurs outils peuvent étre utilisés avec le méme entrainement moteur, un seul a la fois peut y étre connecté. Lors
du changement d’un outil pour un autre, suivre les étapes suivantes :

1. Arréter I'outil en écrivant 2 (0x0002) dans le registre “Fonctionnement”.

2. Ecrire 16 (0x0010) dans le registre “Fonctionnement” pour indiquer a I'entrainement moteur que vous vous apprétez
a déconnecter I'outil actuellement en place.

3. Attendez 1 seconde avant de déconnecter de I'entrainement moteur I'outil actuellement en place.
4. Déconnectez de I'entrainement moteur |'outil actuellement en place.
5. Connectez 'autre outil a I'entrainement moteur.

6. Ecrivez 32 (0x0020) dans le registre “Fonctionnement” pour indiquer & I'entrainement moteur que le nouvel outil a été
mis en place.

7. Attendez 1 seconde avant de démarrer le nouvel outil.
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Fonctions Protection

Mode Protection Raison

L’outil a une puissance restreinte - L’entrainement moteur dépasse 117 °C
- La température de I'outil dépasse 134 °C
. Charge excessive

L’outil s’arréte complétement « L’entrainement moteur dépasse 123 °C
- La température de 'outil dépasse 142 °C
« Surcharge

Guide de dépannage

Probléme Procédures recommandées

L’entrainement moteur ne s’allume pas. - Vérifier que 48 VDC est bien présent sur J2 et que la polarité est bo-
nne.

L’outil ne démarre pas. *Vérifier que I'entrainement moteur est sur MARCHE (D14 ne clignote
pas).

**Vérifier que DI1 est activée (D14 ne clignote pas).

Vérifier que I'entrainement moteur est sur FONCTIONNE (D4 est vert).
Vérifier que le montage du cable de I'outil : les broches sont-elles
bien connectées ?

*3.04 et antérieure
**3.05 et ultérieure

L’outil s’arréte subitement. Vérifier le drapeau de statut d'alarme.
Vérifier I'entrainement moteur et les températures de l'outil.

Vérifier que I'outil ne subit pas de surcharge.

La communication avec le Modbus RTU ne
fonctionne pas.

Vérifier si JP1 et JP12 ne sont pas réglés.

Vérifier le débit de transmission, la parité, les bits d'arrét et les bits
de données.

Vérifier les indicateurs D29 et D30 de transmission/réception ; ils cli-
gnotent lorsqu’une activité est détectée sur le bus.

Vérifier que les broches A et B sont correctement connectées.

Voir si I'ajout d’une résistance d’extrémité (JP2), d'une résistance de
rappel vers le niveau bas de la broche A (JP3), ou d’une résistance
de rappel vers le niveau bas de la broche B (JP4) résout le probleme.
Vérifier I'adresse esclave (régler le cable de raccordement JP13 et
utiliser les indicateurs D2-D3, D17-D22 pour lire I'adresse actuelle).

La communication avecla passerelle /0 ne
fonctionne pas.

Vérifier si JP1 et JP12 ne sont pas réglés.

Vérifier la configuration du réseau de la passerelle

Vérifier I'alimentation électrique 24 VDC.

Vérifier que le cable de I'adaptateur du Modbus RTU est bien branché.

L’interface numérique du contréleur de vi-
tesse ne fonctionne pas.

Vérifier que JP1 n’est pas réglé.

Vérifier que JP12 est réglé.

Vérifier la tension sur une entrée forte, elle doit se situer entre 15-33
VvDC

Vérifier la tension sur une entrée faible, elle doit étre proche de 0
volt.

Vérifier le branchement GND.

L’indicateur D36 s’allume en rouge ou la
vitesse de I'outil est trop rapide/lente.

Vérifier les cablages C+/C-/P+/P- sur J3.
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Mise au rebut

DANGER
Rendre inutilisables les outils électriques en trop en retirant leur cordon d’alimentation.

Respecter les reglementations propres a chaque pays en ce qui concerne la mise au rebut et le recy-
clage des machines inutilisées, des emballages et des accessoires.

Union européenne uniquement : Ne pas jeter les outils électriques avec les déchets ménagers. En

respect des directives européennes relatives a la mise au rebut des équipements électriques et élec-

troniques et a sa mise en ceuvre conformément a la loi nationale, les outils électriques en fin de vie
_ doivent étre triés et retournés a un centre de recyclage respectueux de I'environnement.

Pour davantage d’informations sur REACH, RoHS et notre responsabilité sociale d’entreprise, rendez-
vous sur www.mirka.com.

N A DEPOSER A DEPQSER
Cet appareil, ENMAGASIN  EN DECHETERIE

ses accessoires
et cordons
se recyclent

its de collecte sur www.quefairedemesdechets.fr

giez la réparation ou le don de votre appareil !

Mirka® Motor Drive Cabinet 81


https://www.mirka.com

pl

Deklaracja zgodnosci

Mirka Ltd, 66850 Jeppo, Finlandia

oswiadcza, pod rygorem petnej odpowiedzialnosci, ze nizej wymienione produkty Mirka® (patrz ,Dane Techniczne” dla danego modelu),
ktérych dotyczy niniejsza deklaracja, sa zgodne z wymaganiami ponizszych standardéw oraz innych dokumentéw normatywnych: EN
61439-1:2011, EN 61439-2:2011, EN 61800-3:2004+A1:2012, EN |EC 63000:2018 zgodnie z przepisami dyrektyw 2014/35/UE, 2014/30/UE,
2011/65/UE.

Produkty: Szafa napedowa Mirka”

Producent/Dystrybutor

Mirka Ltd
% 66850 Jeppo, Finlandia
Jeppo 19-02-2025 r. Tel. +358 20760 2111
MIRKK Faks: +358 20 760 2290

www.mirka.com

Ttumaczenie oryginalnej wersji instrukgji. Zastrzegamy sobie prawo do zmiany tresci podrecznika bez uprzedzenia.

Gwarancja

Mirka gwarantuje, ze Twoje czesci sa wolne od wad produkcyjnych i materiatowych.
Czesci Mirka objete sg roczng gwarancja od daty zakupu. Gwarancja obejmuje wylgcznie wady produkcyjne i materiatowe.

W przypadku wystapienia problemu wynikajacego z wady fabrycznej lub wadliwego wykonania, Mirka bezptatnie naprawi
dang czes¢ zgodnie z warunkami gwarancji okreslonymi w niniejszym dokumencie. Aby gwarancja na czesci byta wazna,
cze$¢ musi by¢ uzywana, konserwowana i obstugiwana zgodnie z instrukcja obstugi.

Warunki

Gwarancja Mirka na czeéci obejmuje wady materiatowe i wykonawcze.
Czesci objete gwarancja:

+ naped

- jednostka szlifierska

+ jednostka polerska

« zasilacz

+ brama komunikacyjna

Gwarancja nie obejmuje:

+ wszelkich uszkodzen wynikajacych z lub spowodowanych podczas transportu, odbioru dostawy, instalacji, rozruchu,
niewfasciwego uzytkowania, zaniedbania podczas uzytkowaniu lub konserwacji, wypadkéw, ekspozycji na niedopuszczalng
temperature otoczenia, dziatanie kwaséw, wody, nieodpowiedniego przechowywania, nadmiernego wstrzasu lub dziatania
niezgodnego ze specyfikacjami.

« wad wynikajacych z zastosowania czesci zamiennych, akcesoriéw lub komponentéw innych niz oryginalne czesci
zamienne lub akcesoria Mirka.

« czesci ulegajacych normalnemu zuzyciu, takich jak: podktadki, uszczelki, ztaczki wydechu, fozyska, gumowe mocowania,
kable sygnatowe lub kable zasilajace.

« czesci, ktore byty modyfikowane lub naprawiane (przez serwis inny niz autoryzowany przez firme Mirka) oraz czesci
czesciowo lub catkowicie zdemontowanych.

Do zmiany, rozszerzenia lub uzupetnienia podanych warunkdw gwarandji jest upowazniona wytacznie Mirka.

Producent nie ponosi odpowiedzialnosci za szkody wtdrne bedace wynikiem przestoju, strat produkcyjnych, obrazeri
lub szkéd majatkowych.

Roszczenie gwarancyjne nalezy ztozy¢ w mozliwie najkrotszym czasie. Roszczenie gwarancyjne nalezy ztozy¢ w okresie
gwarangji.
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Symbole

c E Produkt zgodny z odpowiednimi normami UE

é Uwaga: Elektrycznos¢

Przeglad dot. instalacji

Digital interface

)2 . )3
48 VDC PSU > Motor drive - > Tool
b T b
5,]6
il n 15.)
Vacuum autostart -+
Modbus RTU master
24 VDC PSU "I yogateway  le—

Robot/PLC

Informacje ogdlne
+ Podfacz zasilanie 48 VDC do napedu silnikowego (ztacze J2).
+ Podfacz narzedzie do napedu silnikowego (ztacze J3).

UWAGA! Stosowanie do tego narzedzia ekranowanego kabla o dtugosci powyzej 10 metréw nie jest zalecane.

Interfejs Modbus RTU
+ Uzyj ztacza J1 do podtaczenia napedu silnikowego do magistrali Modbus RTU.
Bramka I/O do interfejsu Modbus RTU

+Podfgcz zasilanie 24 VDC do bramki i podfacz kabel adaptera DSUB-9 pomiedzy bramka (ztacze X2) a napedem silnikowym

(ztacze J1).

Cyfrowy interfejs sterowania

« Uzyj ztacza J6 do podtaczenia wspdlnego GND pomiedzy systemami.

+ Uzyj ztacza J5, aby wybra¢ dziatanie wykorzystujace cztery cyfrowe sygnaty wejsciowe.
Interfejs przekaznika

« Piny przekaznika N/O (normalnie otwartego) s dostepne na ztaczu J4.

Dane techniczne napedu silnikowego

Napiecie wejsciowe

Znamionowe napiecie wejsciowe 48 VDC
Zakres napigcia wejsciowego 46 - 50 VDC
Maksymalny prad wejsciowy 10A

Moc znamionowa 350 W

Mirka® Motor Drive Cabinet

83



Regulator predkosci

Zakres predkosci 1000 - 10 000 obr./min
Zabezpieczenie przeciwprzepieciowe Tak
Zabezpieczenie przed przegrzaniem Tak

Przektadki

Interfejsy wejsciowe Modbus RTU (RS-485)
Profinet I/0 (modut bramki)
4-bitowe wejscia cyfrowe (15-33 VDC)

Interfejsy wyjsciowe Jednopolowy, niezatrzaskowy przekaznik N/O, 250 VAC/125 VDC, 10
A

Temperatura otoczenia 0-40°C

Wilgotnos¢ Maksymalnie 95 % RH, niekorozyjne, brak kapiacej wody

Temperatura przechowywania -20-80°C

Klasa ochrony IP IP40

Szafa napedowa 380 x 300 x 210 mm (szer. x wys. x gt.)

Naped 72 x 30 x 200 mm (szer. X wys. X gt.)

Naped silnikowy montowany w uchwycie 95 x 55 x 210 mm (szer. x wys. x gt.)

na szyne DIN

Instrukcje dot. bezpieczenstwa

Instalacja elektryczna musi zosta¢ wykonana przez wykwalifikowanego elektryka!

Naped silnikowy jest przeznaczony wytacznie do instalacji statych.

Nie nalezy przeprowadza¢ zadnych testow wytrzymatosci elektrycznej na zadnej czesci napedu silnikowego ani
narzedziu. Produkt zostat w petni przetestowany fabrycznie pod katem bezpieczenstwa.

Przed dotknieciem napedu silnikowego (w celu ustawienia zworek itp.), aby unikna¢ uszkodzenia napedu w
wyniku wyladowania elektrostatycznego, nalezy uziemi¢ swoje ciato za pomoca antystatycznej opaski na
nadgarstek.

Przed rozpoczeciem jakichkolwiek prac w szafie sterowniczej zawsze odtacz zasilanie.

> b b Db P
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Ostrzezenia

Upewnij sig, ze wszystkie zrodta zasilania AC/DC sg odpowiednio uziemione i ze naped silnikowy nie ma
mozliwosci wejscia w kontakt z zasilaniem sieciowym pod napieciem.

A Zaleca sie zastosowac zewnetrzny obwod zatrzymania awaryjnego.

Przed uruchomieniem narzedzia

Przed uruchomieniem narzedzia upewnij sig, ze narzedzie zostato prawidlowo zamontowane oraz ze naped
silnikowy zostat prawidtowo zainstalowany.

Opis napedu silnikowego

Zlacza ptytki PCB napedu silnikowego, przyciski, zworki, wskazniki, otwory montazowe i wymiary

200
S > T © ~ o
= Z @ 8 6 & & JKD
© (i iiis ©—
OO0O0O0
ﬁ 2222 o [
5 35 10| jaw
O |Phasec
i |:||:| |:| 1
26[] FERE 1O |[phases
= T g g 10F |prsen o
D233 D D F NTC+
ozey . cone s ® 1o
D202 &&&&@ 10 |~
D191 = -
=] - === 0 10F |c
s 0000 30[0] 10} o
o= GOA B owo 335 onpasv 3 10| |[r
D36
£03-0320 @LT
©
Dimensions specified in
millimeters. 155 15

Ptytka PCB napedu silnikowego jest zamontowana w uchwycie na szynie DIN, ktéry mozna przymocowac do standardowej
szyny DIN 35x 7,5 mm EN50022. Mozna ja jednak réwniez zdja¢ z uchwytu i zamontowac bezposrednio z wykorzystaniem
otworéw montazowych. Jesli wykorzystywane sg otwory montazowe, podczas montazu ptytki PCB napedu silnikowego
zaleca sie uzycie metalowych kotkéw dystansowych 20 mm i srub M3 10 mm.

Dla kazdego przewodu podtaczonego do ztacza zaleca sie stosowac nasadke 10 mm z plastikowa tuleja. Przewody mozna
nastepnie tatwo wcisna¢ do ztaczy i zwolnic¢ za pomoca matego ptaskiego srubokreta (szerokos$¢ koricéwki 3,5 mm, grubos¢
korcédwki 0,6 mm).

Opis zlacza
Zlgcze PIN Opis
1| GND GND
n A Modbus RTU RS-485 (A)
N B Modbus RTU RS-485 (B)
bl GND GND
Ziacze PIN Opis
J2 GND GND
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Zlacze PIN Opis

J2 48V Wejscie 48 VDC

Zlacze PIN Kolor przewodu silnika

J3 P+ Biaty

J3 C+ Ré6zowy

3 C- Szary

J3 P- Zielony

J3 NTC+ Brazowy, (0,25 mm2)

J3 Phase A Brazowy, (0,25 mm2)

J3 Phase B Niebieski

J3 Phase C Czarny

J3 GND Uziemienie szafy

J3 NTC- Zotty

Shield Pofaczone z uziemieniem, X2 w szafie Mirka

Ziacze PIN Opis

Ja COM Przekaznik COM

Ja NO Przekaznik NO

Zlacze PIN Opis

J5 DI Cyfrowe wejscie sterowania predkoscia — bit
1

J5 DI2 Cyfrowe wejscie sterowania predkoscig — bit
2

J5 DI3 Cyfrowe wejscie sterowania predkoscig - bit
3

J5 Dl4 Cyfrowe wejscie sterowania predkoscig — bit
4

Zlacze PIN Opis

J6 15V Wyjscie 15 VDC

J6 GND GND

Opis przycisku

Przycisk Opis
S1 Przycisk autotestu
S2 Przycisk reset

Opis wskaznika

Wskaznik Opis

D2 Wskaznik predkosci zadanej — $wieci, jesli aktywna jest predkos¢ zadana 1 Wskaznik adresu
urzadzenia podrzednego (slave) Modbus RTU, bit 1.

D3 Wskaznik predkosci zadanej — $wieci, jesli aktywna jest predkos¢ zadana 3 Wskaznik adresu
urzadzenia podrzednego (slave) Modbus RTU, bit 2.

D4 Wskaznik stanu narzedzia. Swieci na czerwono, gdy narzedzie jest zatrzymane, $wieci na zielono,
gdy narzedzie jest uruchomione.

D14 Wskaznik stanu napedu silnikowego. Swieci sie na zielono, gdy naped silnikowy znajduije sie
w trybie Wk. Miga na zielono, gdy naped silnikowy znajduje sie w trybie WYL.
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Wskaznik Opis

D17 Wskaznik predkosci zadanej — $wieci, jesli aktywna jest predkos¢ zadana 5 Wskaznik adresu
urzadzenia podrzednego (slave) Modbus RTU, bit 3.

D18 Wskaznik predkosci zadanej - $wieci, jesli aktywna jest predkos¢ zadana 7 Wskaznik adresu
urzadzenia podrzednego (slave) Modbus RTU, bit 4.

D19 Wskaznik predkosci zadanej — $wieci, jesli aktywna jest predko$¢ zadana 9 Wskaznik adresu
urzadzenia podrzednego (slave) Modbus RTU, bit 5.

D20 Wskaznik predkosci zadanej — $wieci, jesli aktywna jest predkos¢ zadana 11 Wskaznik adresu
urzadzenia podrzednego (slave) Modbus RTU, bit 6.

D21 Wskaznik predkosci zadanej — $wieci, jesli aktywna jest predkos¢ zadana 13 Wskaznik adresu
urzadzenia podrzednego (slave) Modbus RTU, bit 7.

D22 Wskaznik adresu urzadzenia podrzednego (slave) Modbus RTU, bit 8.

D23 Swieci, jesli wskazniki D2-D3, D17-D22 znajduja sie w trybie adresu urzadzenia podrzednego
Modbus RTU.

D24 Swieci, gdy wiaczony jest cyfrowy interfejs sterowania predkoscia.

D25 Swieci, gdy ustawiona jest flaga stanu alarmu.

D26 Wskaznik stanu przekaznika.

D29 Wskaznik odbioru Modbus RTU.

D30 Wskaznik transmisji Modbus RTU.

D36 Mozliwa usterka okablowania narzedzia. Zmienia kolor na czerwony, gdy zostanie wykryty

potencjalny btad w okablowaniu narzedzia C+/C-/P+/P-.

Wyswietlanie nastawy predkosci

Narzedzie Predkos¢ min. (obr./min)

AIROS 650 CV/NV 4000

AIROS 550 CV/NV

AIROS 350 CV/NV

AIROP 312 NV 4000

AIROS 150 NV

AIOS 130 NV

AIOS 353 CV/NV 5000

AIRP 300 1000

Pred- Mapa bitowa Predkos¢ dla réznych wartosci zadanych

kos¢ (obr./min)

:aada' D4 DI3 DI2 DIl Predkoé¢ Predkos¢ Predkosé Predkosé
obrotowa obrotowa obrotowa obrotowa
narzedzia narzedzia narzedzia narzedzia
(obr./min)  (obr./min) (obr./min) (obr./min)
4000- 4000- 5000- 1000-
10000 8000 10000 3000

1 0O 0 o©0 1 4000 4000 5000 1000

2 0 0 1 0 4500 4333 5417 1167

3 0 o0 1 1 5000 4666 5834 1334

4 0 1 0 0 5500 4999 6251 1501

5 0 1 0 1 6000 5332 6668 1668

6 0 1 1 0 6500 5665 7085 1835

7 0 1 1 1 7000 5998 7502 2002

8 1 0 0 0 7500 6331 7919 2169

Predkosc maks. (obr./min)

10000

8000

10000
3000

Wskazniki LED predkosci aktywne

D2 D3 Di7 Di8 D9 D0 D21

X X X X X X X X
X X X X X X
X X X X
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9 1 0 o0 1 8000 6664 8336 2336 X X X X X

10 1 0 1 0 8500 6997 8753 2503 X X X X X

11 1 0 1 1 9000 7330 9170 2670 X X X X X

12 1 1 0o o0 9500 7663 9587 2837 X X X X X

13 1 1 0 1 10000 8000 10000 3000 X X X X X X

Mapa bitowa Dziatanie

DI4 DI3 DI2 DI

0 0 0 0 Zatrzymany

1 1 1 0 Uruchom, bez zmiany predkosci

1 1 1 1 Uruchom, bez zmiany predkosci

Wyswietlanie adresu urzadzenia podrzednego (slave) Modbus RTU
BIT8 BIT7 BIT6 BIT5 BIT4 BIT3 BIT 2 BIT1
D22 D21 D20 D19 D18 D17 D3 D2
Opis zworki

Zworki Domysine Opis

JP1 Nie ustawiono Przeznaczone do wykorzystania w przysztosci

JP2 Nie ustawiono Jesli ustawiono, rezystor koricowy 270 Q jest
podtaczony do pinéw A i B Modbus RTU.

JP3 Nie ustawiono Jedli ustawiono, rezystor obnizajacy 10 kQ jest
podtgczony do pinu B Modbus RTU.

JP4 Nie ustawiono Jesli ustawiono, rezystor podciggajacy 10 kQ
jest podfaczony do pinu A Modbus RTU.

JP12 Nie ustawiono Jesli ustawiono, funkcja cyfrowego sterowania
predkoscia jest wigczona.

JP13 Nie ustawiono Jesli ustawiono, wskazniki D2-D3, D17-D22
beda wyprowadzac aktualny adres urzadzenia
podrzednego (slave) Modbus RTU zamiast
wartosci zadanej predkosci.

JP15 Nie ustawiono Przywrdé¢ ustawienia fabryczne.

Wyprowadzenie ztacza kabla narzedzia

Pin (kolor, rozmiar) | Opis

PE (zielono-z6ity, 1,0 Nie zastosowano

mm2)
1 (brazowy, 1,00 Faza A
mm?)
2 (niebieski, 1,00 Faza B
mm?)

3 (czarny, 1,00 mm?) Faza C
A (szary, 0,25 mm?) C-

B (ré6zowy, 0,25 C+
mm?)

C(zielony,0,25mm? P-

C (z6lty, 0,25 mm?)  NTC-
D (brazowy, 0,25 NTC+
mm?)

E (bialy, 0,25 mm?) P+
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UWAGA! NTC- i P- s3 podtaczone do tego samego PINu wewnatrz ztgcza.
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Wyprowadzenie kabla adaptera Hilscher NT 50-RS-EN (zenski DSUB-9)

Brazowy — eess—
Zielony — eos—

Biaty

PIN (kolor) Opis

1 (biaty, WH) GND

4 (brazowy, BN) Modbus RTU (A, RxD / TxD+)
5 (zielony, GN) Modbus RTU (B, RxD / TxD-)
OSLONA Ostona

Potaczenia na listwie zaciskowej (Firmware v. 3.05 i nowsze)
Enable-State:

Aby szlifierka mogta dziata¢, zacisk 4 musi by¢ podtaczony do wyjscia 24V z robota/PLC, a zacisk 6 do potencjatu 0V
robota/PLC.

W celu zwigkszenia bezpieczenstwa pracy, sygnat Enable-State moze zosta¢ ustawiony na poziom niski w przypadku
wystapienia usterki robota, prowadzacej do jego zatrzymania. W takiej sytuacji nastapi automatyczne zatrzymanie gtowicy
szlifierskiej/polerskiej.

Do podtaczenia sygnatu Enable-State nalezy uzy¢ 3-metrowego kabla 2-zytowego dostarczonego razem wraz z szafg
sterowniczg - zgodnie z instrukgja.

Modut automatycznego uruchamiania odkurzacza:

W celu umozliwienia automatycznego wigczania/wytaczania odkurzacza, istnieje mozliwos¢ podtaczenia opcjonalnego
modutu Mirka AutoStart (MIA6519011). W tym celu nalezy potaczy¢ listwe zaciskowa 5 z zaciskiem dodatnim (+) w module
AutoStart, a listwe zaciskowa 7 z zaciskiem ujemnym (-).

P

ol

X1
Funkcja/Potaczenie Listwa zaciskowa
Sygnat Enable-State z robota/PLC - wyjscie 24V X1:4 (potaczenie z pinem J5, DI1)
Robot/PLC OV X1:6
Modut AutoStart + X1:5 (potaczenie z pinem J4, NO)
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Funkcja/Potaczenie Listwa zaciskowa

Modut AutoStart - X1:7

Modbus RTU

Protokét Modbus RTU na taczu RS-485 jest uzywany do komunikacji z napedem silnikowym. Naped silnikowy jest
skonfigurowany jako urzadzenie podrzedne (slave) Modbus RTU, a domysiny adres podrzedny to 86. Adres urzadzenia
podrzednego (slave) mozna zmieni¢, jesli znajduje sie on w konflikcie zinnym urzadzeniem podrzednym (slave) Modbus
RTU.

Ztacze J1 na napedzie silnikowym jest uzywane do komunikacji Modbus RTU. Zaleca sie stosowac ekranowang skretke
dwuzytowa, a ekran powinien by¢ uziemiony tylko w jednym punkcie, zwykle w urzgdzeniu nadrzednym (master). Pin A
zfacza J1 jest odpowiednikiem RxD / TxD+, a pin B jest odpowiednikiem RxD / TxD-.

Konfiguracja RS-485

SZYBKOSC TRANSMISJI 19200
PARZYSTOSC ROWNA
BITY STOPU 1

BITY DANYCH 8

Rejestry cewek (F1, F5, F15)
Adres Typ danych \EFANE] Opis
00001 - 00012 Uint16

Wyjscia cyfrowe Cewki 1-11 sg przeznaczone do

Rejestry wejsc (F4)

wykorzystania w przysztosci.

Cewka 12 to przekaznik znajdujacy
sie na napedzie silnikowym.

UWAGA! Rejestry wejsciowe 30001-30016 sa specyficzne dla danego napedu. Przyktad: Licznik spadkéw predkosci
obrotowej - catkowita liczba spadkéw predkosci obrotowej dla wszystkich narzedzi podtaczonych do napedu silnika.

Adres Typ danych \EFANE] Opis
30001 Uint16 Liczba spadkéw obr./min Liczba ilosci spadkéw predkosci o
ponad 25 % wzgledem wartosci
zadanej.
30002 Uint16 Liczba przekroczen limitu (poziom  lle razy temperatura narzedzia
cieply) temp. narzedzia przekroczyta limit 79 °C (poziom
ciepty).
30003 Uint16 Liczba przekroczen limitu (poziom  lle razy temperatura napedu silni-
ciepty) temp. napedussilnikowego kowego przekroczyta limit 73 °C
(poziom ciepty).
30004 Uint16 Liczba przekroczen limitu (poziom  lle razy temperatura narzedzia
goracy) temp. narzedzia przekroczyta limit 134 °C (poziom
goracy).
30005 Uint16 Liczba przekroczen limitu (poziom  lle razy temperatura napedu silni-
goracy) temp. napedu silnikowego  kowego przekroczyta limit 117 °C
(poziom goracy).
30006 Uint16 Liczba przekroczen limitu (poziom  lle razy temperatura narzedzia
stop) temp. narzedzia przekroczyta limit 142 °C (poziom
stop).
30007 Uint16 Liczba przekroczen limitu (poziom  lle razy temperatura napedu silni-
stop) temp. napedu silnikowego  kowego przekroczyta limit 123 °C
(poziom stop).
30008 Uint16 Napiecie poza zakresem lle razy wartos¢ napiecia wejscio-

wego nie miescita sie w zakresie
od 44 do 52 VDC.
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Adres Typ danych \EFANE]

30009 Uint16 Liczba wystapien przetezenia (po-
ziom niski)

30010 Uint16 Liczba wystapien przetezenia (po-
ziom $redni)

30011 Uint16 Liczba wystapien diugiego czasu
dziatania

30012 Uint16 Liczba wystapien $redniego czasu
dziatania

30013 Uint16 Liczba wystapien krétkiego czasu
dziatania

30014 Uint16 Czas uzytkowania w godzinach

30015 Uint16 Czas uzytkowania w minutach

30016 Uint16 Czas uzytkowania w sekundach

30017 Int16 Napiecie

30018 Uint16 Predkos¢ obrotowa

30019 Uint16 Temperatura narzedzia

30020 Uint16 Temperatura napedu silnikowego

30021-30030 Char[20] Wersja oprogramowania

30031-30039 Char[18] Wersja czesci

30040-30046 Char[14] Numer seryjny napedu silnikowe-

go
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Opis

lle razy prad przekroczyt wartos¢
151 A.

lle razy prad przekroczyt wartos¢
18,2 A.

Liczba przypadkéw, w ktérych czas
dziatania przekroczyt 60 sekund.

Liczba przypadkéw, w ktérych czas
dziatania wynidst od 20 do 60 se-
kund.

Liczba przypadkéw, w ktérych czas
dziatania byt krétszy niz 20 sekund.

llo$¢ godzin czasu uzytkowania.
llo$¢ minut czasu uzytkowania.
llos¢ sekund czasu uzytkowania.
Prad w mA.

Predkos¢ w obr./min.
Temperatura narzedzia w °C.
Temperatura napedu silnikowego
w °C.

Wersja oprogramowania i data
kompilagji, np. ,2.0 Jan 18 14:00".

Wersja czescii numer identyfikacyj-
ny napedu silnikowego, np. ,Al1.3
123456"

Numer seryjny napedu silnikowe-
go, np. ,749474379001"



Adres

30047

30061

30062

30063

30064
30065-30071
30174*
30175*
30176*
30177*
30178*
30179*
30180*
30181-30183*
30181-30193*

Typ danych
Uint16

Uint16
Uint16
Uint16
Uint16
Char[14]
Uint16
Uint16
Uint16
Uint16
Uint16
Uint16
Uint16
Char[3]
Char[10]

\EFANE] Opis
Flaga stanu alarmu Flaga stanu alarmu moze w dowol-
nym momencie odpowiadac

kombinacji wartosci z ponizszej li-
sty. Sprawdz

poszczegodlne bity, aby okresli¢ typ
alarmoéw,

ktére sa w danym momencie wy-
zwalane. Ta flaga jest automatycz-
nie

usuwana po 5 sekundach, jesli
przyczyna wyzwolenia alarmu

ustafa.
0x0000 = Nie uruchomiono
0x0001 = Przegrzane narzedzie

0x0002 = Przegrzany naped silni-
kowy

0x0004 = Przetezenie

0x0008 = Zbyt niskie napiecie
0x0010 = Przepiecie

0x0020 = Autotest uruchomiony
0x0040 = Spadek obrotéw
0x0080 = Wysoki prad

0x0100 =Zmiana narzedzia w toku

0x0200 = Mozliwa usterka okablo-
wania narzedzia

0x0400 = Tryb przywracania usta-
wien fabrycznych

0x0800 = Ochrona przed zapisem
wytaczona

0x1000 = Narzedzie odtaczone
(brak komunikacji)*

ID narzedzia

Min. predko$¢ narzedzia

Maks. predkos¢ narzedzia

Dostepna etykieta narzedzia

Numer seryjny narzedzia

Srednica talerza

Korekta Z narzedzia

Orbita narzedzia Orbita narzedzia w mm
Waga narzedzia

SC narzedzia Srodek ciezkosci narzedzia
Szerokosc¢ talerza

Dtugosc talerza

Wersja firmware narzedzia Wersja firmware, np. ,0.04"

Nazwa modelu narzedzia

UWAGA! * Wymagana wersja firmware: min. 3.05 (naped) i 0.05 (narzedzie).
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Rejestry przechowywania (F3, F6, F16)

Adres Typ danych \EFANE] Opis

40001-40010 Char[20] Nazwa urzadzenia Maksymalna dtugos¢ 19 znakéw
drukowalnych, np. ,AIMD
749474379001".

40011 Uint16 Nastawa predkosci Zadana predkos¢ - nie rzeczywista

- miesci sie w zakresie miedzy mi-
nimalng a maksymalna predkoscia
narzedzia.

40012 Uint16 Dziatanie Stan napedus silnikowego, moze
by¢ kombinacja nastepujacych:

0x0001 = URUCHOM

0x0002 = ZATRZYMAJ

*0x0004 = Wt.

*0x0008 = WYL.

0x0010 = ROZPOCZECIE ZMIANY

NARZEDZIA

0x0020 = KONIEC ZMIANY NARZE-
DZIA

0x0040 = WYtACZ OCHRONE ZA-
PISU

0x0080 = WEACZ OCHRONE ZAPI-
SU

UWAGA! Podczas zapisywania
nowej wartosci stanu, wartos¢ jest
tylko pojedynczym stanem, a nie
kombinacja wielu stanéw, np.
kombinacja Wt.+URUCHOM nie
moze zostac zapisana jednocze-

snie.
40013 Uint16 Adres urzadzenia podrzednego ~ Wartos¢ domyslna to 86, ale w ra-
(slave) Zie potrzeby mozna jg zmienic.

UWAGA! * Funkcja niedostepna w wersji firmware 3.05 lub nowszej

Bramka Profinet 1/0O lub EtherNet/IP (Hilscher NT 50-RS-EN)

Jeslinaped silnika ma zosta¢ podtaczony jako urzadzenie Profinet I/O lub EtherNet/IP, mozna zastosowac bramke Hilscher
NT 50-RS-EN. Bramka jest pofaczona z napedem silnikowym za pomoca ztacza DSUB-9 na bramce i ztacza J1 na napedzie
silnikowym. Ponizej znajduje sie pinout dla DSUB-9 (ztacze X2) znajdujacego sie na bramce:

RS-485 PIN Sygnat Opisy
1 GND Potencjat odniesienia, masa
-1 Zrédta zasilania
4 RxD / TxD+ Odbieraj dane / przesytaj
4 dane pozytywne
3 5 RxD / TxD- Odbieraj dane / przesytaj

dane negatywne

Rezystor podciggajacy 10 kQ jest podtaczony wewnetrznie w bramce do ,RxD / TxD+".
Rezystor obnizajacy 10 kQ) jest podtaczony wewnetrznie w bramce do ,RxD / TxD-".

Szczegotowa dokumentacje dotyczaca bramkii narzedzi konfiguracyjnych mozna pobraé ze strony internetowej Hilscher:
www.hilscher.com
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Konfiguracja

Bramka jest wstepnie skonfigurowana przez firme Mirka jako urzadzenie podrzedne (slave) Profinet I/O lub adapter
EtherNet/IP I/0. Do rekonfiguracji urzagdzenia mozna uzy¢ firmware’'u ,SYCON.net” firmy Hilscher. Do zmiany konfiguracji
sieci mozna uzy¢ firmware’'u ,Ethernet Device Setup” firmy Hilscher. Po zmianie konfiguracji adres IP zwykle wymaga
ponownego przypisania.

Domyslna konfiguracja sieci dla Profinet

ADRES IP 192.168.2.191
MASKA PODSIECI 255.255.255.0
BRAMA DOMYSLNA 0.0.0.0
NAZWA URZADZENIA nt50enpns
ROZMIAR WEJSCIA 118

102 (Firmware w wersji 3.05 lub nowszej)
ROZMIAR WYJSCIA 5

Domyslna konfiguracja sieci dla EtherNet/IP

ADRES IP 192168125110
NAZWA MirkaENIP
ZESPOL WEJSCIOWY 101

ROZMIAR WEJSCIA 102

ZESPOL WYJSCIOWY 100

ROZMIAR WYJSCIA 5

Mapowanie sygnatéw Profinet I/O do Modbus RTU firmware w wersji 3.04 lub starszej

Rejestr Mod-  Dlugosc da- Wyzwolenie Profinetwe/wy Dlugosc da-
bus nych nych

SetRelay 00012 1 cewka Zmienioneda- 1 1 bajt wyjscia
ne

SetSpeedRegister 40011 1 rejestr Zmienione da- 2 1 stowo wyjscia
ne

SetOperationRegister 40012 1 rejestr Zmienioneda- 3 1 stowo wyjscia
ne

DeviceName 40001-40010 10 rejestrow Cyklicznieco10 4 10 stéw wejscia
sek.

Commonlinputs 30017-30020 4 rejestry Cyklicznieco1 5 4 stowa wejscia
sek.

Miscinputs 30001-30016 16 rejestrow Cyklicznieco5 6 16 stow wejscia
sek.

AlarmStatus 30047 1 rejestr Cyklicznieco1 7 1 stowo wejscia
sek.

FirmwareVersion 30021-30030 10 rejestrow Cyklicznieco10 8 10 stéw wejscia
sek.

PartVersionSerialNumber 30031-30046 16 rejestrow Cyklicznieco10 9 16 stéw wejscia
sek.

GetSpeedRegister 40011 1 rejestr Cyklicznieco1 10 1 stowo wejscia
sek.

GetOperationRegister 40012 1 rejestr Cyklicznieco1 11 1 stowo wejscia
sek.

ReadCoils 00001-00012 12 cewek Cyklicznieco1 12 2 bajty wejscia
sek.

Naped Profinet I/0 z firmwarem w wersji 3.05 lub nowszej
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Slot Typ \EFANE] Typ danych Dlugos¢ danych Adres Modbus
Slot 1 1 bajt wyjscia Wyjscie cyfrowe  BIT 1 bajt FC511
(przekaznik)
Slot 2 2 bajt wyjscia Nastawa predko- UINT16 1 stowo (word) FC6 10
sci (obr./min)
Slot 3 2 bajt wyjscia Dziatanie BIT 1 stowo (word) FC6 11
Slot 4 8 bajtow wejscia  Prad silnika (mA)  UINT16 1 stowo (word) FC416
Predkos¢ obroto- UINT16 1 stowo (word) FC417
wa silnika
(obr./min)
Temp. silnika (°C) UINT16 1 stowo (word) FC418
Temp. napedu UINT16 1 stowo (word) FC419
(°Q)
Slot 5 8 bajtéow wejscia  Oprogr. napedu  CHAR 6 bajt FC4 20-23
Slot 6 2 bajty wejscia AlarmStatus BIT 1 stowo (word) FC4 46
Slot 7 4 bajty wejscia Nastawa predko- UINT16 1 stowo (word) FC310
$ci (obr./min)
Dziatanie BIT 1 stowo (word) FC3 11
Slot 8 8 bajtéw wejscia  ID narzedzia UINT16 1 stowo (word) FC4 60
Predkos¢ min. UINT16 1 stowo (word) FC4 61
(obr./min)
Predkos¢ maks. UINT16 1 stowo (word) FC4 62
(obr./min)
Dostepnaetykieta BIT 1 stowo (word) FC4 63
narzedzia
Slot 9 16 bajtow wejscia  Nr seryjny narze- CHAR 14 bajtéw FC4 64-71
dzia
Slot 10 8 bajtow wejécia  Srednicatalerza  UINT16 1 stowo (word) FC4173
(mm)
Korekta Z narze-  UINT16 1 stowo (word) FC4 174
dzia (mm)
Orbita narzedzia  UINT16 1 stowo (word) FC4175
(mm)
Waga narzedzia  UINT16 1 stowo (word) FC4176
()}
Slot 11 32 bajty wejscia  Korekta COGna-  UINT16 1 stowo (word) FC4177
rzedzia (mm)
Szerokos¢ talerza  UINT16 1 stowo (word) FC4178
(mm)
Diugosc talerza UINT16 1 stowo (word) FC4179
(mm)
Oprogr.narzedzia CHAR 6 bajt FC4180-182
Nazwa modelu CHAR 20 bajtow FC4183-192
narzedzia
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Slot Typ \EFANE] Typ danych Dlugos¢ danych Adres Modbus
Slot 12 16 bajtéw wejscia Czas pracy narze- UINT16 1 stowo (word) FC4 99
dzia (w godzi-
nach)
Czas pracy narze- UINT8 1 bajt FC4 100
dzia (w sekun-
dach)
Czas pracy narze- UINT8 1 bajt FC4 100
dzia (w minutach)
Liczba krotkich UINT32 2 stowo (word) FC4101-102
cykli pracy narze-
dzia
Liczba srednich UINT32 2 stowo (word) FC4103-104
cykli pracy narze-
dzia
Liczba dtugich cy- UINT32 2 stowo (word) FC4 105-106
kli pracy narze-
dzia
Firmware napedu EtherNet/IP w wersji 3.05 lub nowszej
Typ Nazwa Typ danych Dlugos¢ danych Adres Modbus
Wyjscie Wyjscie cyfrowe BIT 1 bajt FC511
(przekaznik)
Wyjscie Nastawa predkosci UINT16 1 stowo (word) FC6 10
(obr./min)
Wyjscie Dziatanie BIT 1 stowo (word) FC6 11
Napiecie wejsciowe 2 stowo (word)
Napiecie wejsciowe  Prad silnika (mA) UINT16 1 stowo (word) FC416
Napiecie wejsciowe Predkos¢ obrotowa UINT16 1 stowo (word) FC417
silnika (obr./min)
Napiecie wejsciowe  Temp. silnika (°C) UINT16 1 stowo (word) FC418
Napiecie wejsciowe Temp. napedu (°C) UINT16 1 stowo (word) FC419
Napiecie wejsciowe AlarmStatus BIT 1 stowo (word) FC4 46
Napiecie wejsciowe Nastawa predkosci UINT16 1 stowo (word) FC310
(obr./min)
Napiecie wejsciowe Dziatanie BIT 1 stowo (word) FC3 11
Napiecie wejsciowe ID narzedzia UINT16 1 stowo (word) FC4 60
Napiecie wejsciowe Predkos¢ min. UINT16 1 stowo (word) FC4 61
(obr./min)
Napiegcie wejsciowe  Predkos¢ maks. UINT16 1 stowo (word) FC4 62
(obr./min)
Napiecie wejsciowe Dostepnaetykietana- BIT 1 stowo (word) FC4 63
rzedzia
Napiecie wejsciowe Nrseryjny narzedzia CHAR 14 bajtéw FC4 64-71
Napiecie wejsciowe Srednicatalerza(mm) UINT16 1 stowo (word) FC4173
Napiecie wejsciowe Korekta Z narzedzia  UINT16 1 stowo (word) FC4 174
(mm)
Napiecie wejsciowe  Orbita narzedzia(mm) UINT16 1 stowo (word) FC4175
Napiecie wejsciowe Waga narzedzia (g) UINT16 1 stowo (word) FC4176
Napiecie wejsciowe Korekta COG narze-  UINT16 1 stowo (word) FC4177
dzia (mm)
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Typ Nazwa Typ danych Dlugos¢ danych Adres Modbus

Napiecie wejsciowe Szerokosc talerza UINT16 1 stowo (word) FC4178
(mm)

Napiecie wejsciowe Diugosc talerza (mm) UINT16 1 stowo (word) FC4179

Napiecie wejsciowe Wersjafirmwarenarze- CHAR 6 bajt FC4 180-182
dzia

Napiecie wejsciowe Nazwamodelunarze- CHAR 20 bajtow FC4183-192
dzia

Napiecie wejsciowe  Firmware napedu CHAR 6 bajt FC4 20-23

Napiecie wejsciowe Czas pracy narzedzia UINT16 1 stowo (word) FC499
(w godzinach)

Napiecie wejsciowe Czas pracy narzedzia UINT16 1 bajt FC4 100
(w sekundach)

Napiecie wejsciowe Czas pracy narzedzia UINT16 1 bajt FC4 100
(w minutach)

Napiecie wejsciowe Liczba krétkich cykli ~ UINT32 2 stowo (word) FC4101-102
pracy narzedzia

Napiecie wejsciowe Liczba srednich cykli  UINT32 2 stowo (word) FC4103-104
pracy narzedzia

Napiegcie wejsciowe Liczba dtugich cykli UINT32 2 stowo (word) FC4105-106

pracy narzedzia

Przyklad mapowania bramki w srodowisku Siemens TIA Portal V14
(oprogramowane w wersji 3.04 lub starszej)

Ponizej znajduje sie zrzut ekranu z TIA Portal V14 pokazujacy, jak mozna zmapowac bramke do systemu. Aby doda¢
obstuge bramki Hilscher NT 50-RS-EN do swojego systemu, pobierz z hilscher.com obraz Gateway Solution DVD, zawierajacy

plik GSDML.
[E’ Topology view @Nah\ork view Y Device view
,ﬂ,:‘, _!Module | Rack Slot | address | Q address |Type Article no. | Firmware
* nt50enpns (1] 0 NT 50-ENIPNS 3dx
b PFNHO (1] 0xi nis0enpns
SetRelay (1] 1 63 1 Byte Output
SetSpeedRegister Q 2 64..65 2 Byte Output
SetOperationRegister 0 3 66..57 2 Byte Output
DeviceName 0 4 68..87 20 Byte Input
Commoeninputs (1] 5 88..95 8 Byte Input
Miscinputs o 6 96..127 31 Byte Input
AlarmStatus 0 7 128.129 2 Byte Input
FirmwareVersien 0 8 130..149 20 Byte Input
Fanversion o 9 150...169 20 Byte Input
SerialNumber (1] 10 170...181 12 Byte Input
GetSpeedRegister (1] 11 182..183 2 Byte Input
GetOperationRegister (1] 12 184..185 2 Byte Input
ReadCoils (1] 13 186...187 2 Byte Input

Podstawowa obstuga dla Modbus RTU

Przed uruchomieniem narzedzia naped silnika musi by¢ wigczony. Pierwsza czynnoscia, jaka nalezy wykonad, jest ustawienie
parametru napedu silnika na aktywny. Sposéb wykonania tej operacji rézni sie w zaleznosci od wersji firmware. W wersjach
weczesniejszych niz 3.05 nalezy wysta¢ do napedu polecenie aktywacji napedu, natomiast w wersji 3.05 i nowszych sygnat
aktywacji jest przypisany do wejscia cyfrowego DI1. Nie ma obowiazku wysytania sygnatu dezaktywacji przed odtaczeniem
zasilania od napedu silnika.
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Po aktywacji napedu mozliwe jest ustawienie zadanej predkosci oraz przetaczenie urzadzenia w tryb aktywnej pracy,
poprzez wystanie odpowiedniej komendy. To spowoduje, ze narzedzie bedzie pracowac z zadana predkoscia. Aby
zatrzymac narzedzie, ustaw naped silnikowy w stan ZATRZYMAJ, poprzez wystanie polecenia stanu ZATRZYMAJ.

Zaleca sie ciaggte monitorowanie sredniej predkosci, Sredniego natezenia pradu, temperatury narzedzia, temperatury
napedu silnikowego oraz flagi stanu alarmu. Pomoze to wykry¢, czy podczas pracy wystepuja jakies problemy.

Przyktadowa sekwencja uruchamiania i zatrzymywania narzedzia (Firmware w wersji 3.04 lub starszej):
+ Wpisz 4 (0x0004) do rejestru operacji — naped silnikowy zostanie ustawiony na stan aktywacji.
+ Wpisz 4000 (0xOFAO) do rejestru ,Speed set-point” — predkos$¢ zadana zostanie ustawiona na wartos¢ 4,000 obr./min.

+Wpisz 1 (0x0001) do rejestru ,Operation” — naped silnikowy zostanie ustawiony na stan URUCHOM i narzedzie uruchomi
sie.

+Wpisz 2 (0x0002) do rejestru ,Operation” — naped silnikowy zostanie ustawiony na stan ZATRZYMAJ i narzedzie przestanie
dziatac.

+ Wpisz 8 (0x0008) do rejestru operacji — naped silnikowy zostanie ustawiony na stan dezaktywaciji.

Przyktadowa sekwencja uruchamiania i zatrzymywania narzedzia (Firmware w wersji 3.05 lub nowszej)*:

+ Aby przetaczy¢ naped silnika w stan aktywacji, ustaw pin DI1 (listwa zaciskowa 4) na stan wysoki (15-33 VDC).

+ Wpisz 4000 (0xOFAO) do rejestru ,Speed set-point” — predko$¢ zadana zostanie ustawiona na wartos¢ 4,000 obr./min.

+Wpisz 1 (0x0001) do rejestru ,Operation” — naped silnikowy zostanie ustawiony na stan URUCHOM i narzedzie uruchomi
sie.

+ Wpisz 2 (0x0002) do rejestru ,Operation” — naped silnikowy zostanie ustawiony na stan ZATRZYMAJ i narzedzie przestanie
dziatac.

« Aby przetaczy¢ naped silnika w stan dezaktywacji, ustaw pin DI1 na stan niski (GND).

*Wiecej informacji znajduje sie w rozdziale ,Potaczenia na listwie zaciskowej (Firmware v. 3.05 i nowsze)”.

Interfejs cyfrowy

Naped silnikowy moze by¢ réwniez sterowany z poziomu interfejsu cyfrowego zamiast Modbus RTU, jednak przy korzystaniu
zinterfejsu cyfrowego nie dochodzi do sprzezenia zwrotnego. Aby witaczy¢ interfejs cyfrowy, nalezy ustawi¢ zworke JP12.

Ztacze J5 jest uzywane jako wejscie interfejsu cyfrowego. Jesli do pinu wejsciowego zostanie przytozone napiecie miedzy
15-33VDC, wejscie takie jest uwazane za wysokonapieciowe. Jesli warto$¢ napiecia wynosi ponizej 12 VDC lub jesli wejscie
zostato skonfigurowane jako ,ptywajace”, wejscie takie jest uwazanie za niskonapieciowe. Pin GND zfgcza J6 musi zostac
podtaczony miedzy systemami. W razie potrzeby ztacze J6 moze by¢ réwniez wykorzystane do zapewnienia napigcia
sterujagcego 15 VDC.

=) I o -
38 5355 5
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O O[O O OO
g [
DD D J6 J5
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o2d]] it &
D25 55 5 s 2
D241 8 a
D23 oo
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D213 igfa
D201 S555 @
D193
] -=—=-] I -
D17
= 0000 oo (oXe}
D203 —T1 T 1 I T
GNDA B GND 83875 ocNDdav

Operacje interfejsu cyfrowego

Szczegoty dotyczace predkosci zadanej s dostepne w tabeli w rozdziale ,,Opis napedu silnikowego”.
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Funkcja autotestu

Po przycisnieciu przycisku S1 naped silnikowy wykona szybki autotest. Flaga stanu alarmu zostanie ustawiona na 6
(uruchomiony autotest). Jesli wartosci temperatury i napiecia mieszczg sie w limitach, wskazniki D4 i D14 beda migaé na
zielono. Jesli wartosci temperatury lub napiecia nie mieszcza sie w limitach, wskazniki beda migac na czerwono.

Funkcja resetowania

Przycisk resetowania S2 mozna nacisna¢ w celu natychmiastowego zresetowania napedu silnikowego. Zasadniczo jest
to to samo, co wytaczenie i ponowne wiaczenie zasilania.

Funkcja przywracania ustawien fabrycznych

Konfiguracje zapisana w napedzie silnikowym mozna w razie potrzeby zresetowac do ustawien fabrycznych. Spowoduje
to przywrdcenie fabrycznie skonfigurowanego adresu urzadzenia podrzednego (slave) Modbus, a ostatnia znana
konfiguracja narzedzia zostanie zresetowana do domyslnych ustawien fabrycznych. Aby przywrdci¢ ustawienia fabryczne,
wykonaj nastepujace kroki:

1. Ustaw zworke JP15.
2. Nacis$nij i przytrzymaj przycisk S2 przez 5 sekund.
3. Usun JP15.

Ochrona przed zapisem

Rejestry przechowujace ,Device name” i ,Slave address” sa zwykle ustawione jako tylko do odczytu, aby zapobiec
przypadkowym zapisom w tych rejestrach. Jesli ktorykolwiek z tych rejestréw wymaga zmiany, wykonaj nastepujace
kroki:

1. Wpisz 64 (0x0040) do rejestru ,Operation”, aby wytaczy¢ ochrone przed zapisem.
2. Wpisz nowa warto$¢ do rejestréw przechowujacych ,Device name” lub ,Slave address”

3. Wpisz 128 (0x0080) do rejestru ,Operation”, aby wtaczy¢ ochrone przed zapisem.

Bezpieczne zatrzymanie/zatrzymanie awaryjne

Sam naped silnikowy nie posiada zadnych wejs¢ przeznaczonych do wykrywania lub reagowania na zewnetrzny sygnat
bezpiecznego zatrzymania/zatrzymania awaryjnego. W poblizu napedu silnikowego mozna zastosowa¢ odpowiedni
stycznik, aby podtaczy¢ lub odtaczy¢ przewody okablowania narzedzia dla faz A, Bi C.

Funkcja zmiany narzedzia ,,na biezaco”

Z tym samym napedem silnikowym mozna uzywac wielu narzedzi, ale w konkretnym momencie do napedu silnikowego
mozna podtaczy¢ tylko jedno narzedzie. Jesli chcesz zamieni¢ narzedzie, wykonaj nastepujace czynnosci:

1. Zatrzymaj narzedzie, wpisujac 2 (0x0002) do rejestru ,Operation”.

2. Wpisz 16 (0x0010) do rejestru ,Operation”, aby naped silnikowy wiedziat, ze zamierzasz odtaczy¢ aktualnie podtaczone
narzedzie.

3. Odczekaj 1 sekunde przed odigczeniem aktualnie podtaczonego narzedzia od napedu silnikowego.

4. Odtacz aktualnie podtgczone narzedzie od napedu silnikowego.

5. Podtacz nastepne narzedzie do napedu silnikowego.

6. Wpisz 32 (0x0020) do rejestru ,Operation”, aby naped silnikowy wiedziat, ze zostato podtaczone nowe narzedzie.

7.0dczekaj 1 sekunde przed uruchomieniem nowego narzedzia.
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Funkcje ochronne

Tryb ochrony Powéd

Narzedzie przechodzi w tryb mniejszej mocy « Temperatura napedus silnikowego przekracza 117 °C

Narzedzie zatrzymuije sig catkowicie

Instrukcja naprawy

» Temperatura narzedzia przekracza 134 °C
- Nadmierne obcigzenie

- Temperatura napedu silnikowego przekracza 123 °C
- Temperatura narzedzia przekracza 142 °C
« Stan przecigzenia

[o] JEYY Zalecane procedury

Naped silnikowy nie wiacza sie.

Narzedzie nie uruchamia sie.

Narzedzie nagle sie zatrzymuje.

Komunikacja Modbus RTU nie dziata.

Komunikacja bramki I/0 nie dziata.

Interfejs cyfrowego regulatora predkosci
nie dziata.

Wskaznik D36 $wieci na czerwono lub
predkos¢ narzedzia jest zbyt wysoka/niska.

« Upewnij sie, ze na ztaczu J2 jest napiecie 48 VDC i ze polaryzacja jest
prawidtowa.

*Upewnij sig, ze naped silnika znajduje sie w stanie ON (wt.) (D14 nie
miga).

**Upewnij sig, ze wejscie DI1 jest aktywne (D14 nie miga).

Upewnij sig, ze naped silnikowy znajduje sie w stanie URUCHOM (D4
Swieci na zielono).

Sprawdz okablowanie narzedzia: czy piny sa podtaczone prawidtowo?
*Dotyczy wersji 3.04 i starszych

**Dotyczy wersji 3.05 i nowszych

Sprawdz flage stanu alarmu.
Sprawdz temperature napedu i narzedzia.
Sprawdz, czy narzedzie nie jest przeciazone.

Upewnij sig, ze nie ustawiono JP1iJP12.

Sprawdz szybko$¢ transmisji, parzystos¢, bity stopu i bity danych.
Sprawdz wskazniki nadawania/odbioru D29 i D30 — migaja, gdy ma-
gistrala jest aktywna.

Upewnij sie, ze piny A i B zostaty potaczone prawidtowo.

Sprawdz, czy dodanie rezystora koricowego (JP2), rezystora obniza-
jacego pinu A (JP3), rezystora podciggajacego pinu B (JP4) rozwiazuje
problem.

Sprawdz adres urzadzenia podrzednego (ustaw zworke JP13 i skorzy-
staj ze wskaznikéw D2-D3, D17-D22, aby odczytac aktualny adres).

Upewnij sie, ze nie ustawiono JP1iJP12.

Sprawdz konfiguracje bramy sieciowej

Sprawdz zasilanie 24 VDC.

Upewnij sig, ze kabel adaptera Modbus RTU zostat prawidtowo
podtaczony.

Upewnij sig, ze nie ustawiono JP1.

Upewnij sig, ze ustawiono JP12.

Sprawdz napiecie na wejsciu wysokopradowym, powinno wynosi¢
15-33 VDC.

Sprawdz napiecie na wejsciu niskopragdowym, powinno by¢ bliskie
zeru.

Sprawdz podtaczenie masy (GND).

Sprawdz okablowanie C+/C-/P+/P- na J3.
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Utylizacja urzedzenia

NIEBEZPIECZENSTWO
Przed przystapieniem do sktadowania elektronarzedzia nalezy usuna¢ jego przewod zasilajacy.

Nalezy przestrzegac obowiazujacych przepisdw krajowych dotyczacych utylizacjii recyklingu zuzytych

maszyn, opakowan i akcesoriéw.

Tylko UE: Elektronarzedzi nie nalezy wyrzuca¢ wraz z odpadami komunalnymi. Zgodnie z przepisami

dyrektyw europejskich dotyczacych zuzytego sprzetu elektrycznego i elektronicznego, oraz zgodnie

z przepisami lokalnego prawa, narzedzia elektryczne po ustaniu okresu eksploatacji nalezy gromadzic¢
_ oddzielnie i przekazywac do ekologicznych zaktadéw recyklingu.

Wiecej informacji na temat rozporzadzenia REACH i dyrektywy RoHS oraz naszej spotecznej odpowie-
dzialnosci biznesu mozna znalez¢ na stronie www.mirka.com
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FlepeBon OpPUTrMHAaNbHOro fOKYMEeHTa. npOVI3BO,CLVITeJ'Ib ocTaBnAeT 3a cobon NpaBo BHOCUTb U3MEHEHWA B COAepKaHne
AAHHOro pykoBoAcCTBa 6e3 npeaBapuUTenbHOro ysefoMneHus.

.
FapaHTuHble 06A3aTenbCcTBa

|-|p0VI3BOFU/ITeJ1b rapaHTupyerT, YTo npeanaraemasn NnpoayKuna He umeet HeMCﬂpaBHOCTeVI, BbI3BaHHbIX MPON3BOACTBEHHbIM
6paKOM N UCNoNb30BaHNEM HENCMPABHbIX KOMANEKTYIOLWMNX.

rapaHTI/IVIHbIe obn3aTenbcTBa Ha Yy31bl KOMNaHUN Mirka ﬂ,eVICTBy}OT B TeYyeHne O4HOro roga C MOMeHTa Npoaaku.
I'apaHTvu?lee obnA3aTenbCTBa PacnpOCTPaHAKTCA TONIbKO Ha HEMCMPABHOCTY, BbiI3BaHHbIE NCMOJIb30BaHNEM HENCTPABHbIX
KOMNNEKTYLWKNX U NPON3BOACTBEHHBbIM 6paKOM.

B cny4vyae BOSHMKHOBEHUA HENCMPABHOCTU U3AeNnA, OﬁyCﬂOBﬂeHHOIﬁ MNCNONb30BaHMEM NPU ero NPpon3BOACTBE HENCMNPABHbIX
KOMMNEKTYIOLWMX Un Npon3BoACTBEHHbIM 6paKOM, KkomnaHua Mirka BbINONHWT 6ecnnaTHbI PEMOHT MHCTPYMEHTa B
COOTBETCTBUN C yCIOBUAMU rapaHTUN, ONMNCaHHbIMN B HaCcToALLEeM pa3fene. FapaHTvu?lele obn3aTenbcTBa npu3HaTCA
HefeNCTBUTENbHBIMM, €CNIN SKcnnyaTaymAa n texHnyeckoe 06CJ1y)KI/IBaHI/IE n3aenna nponsBoanINCGb CHapyLleHnem npasun
aKcnnyaTaynmn, npneeeHHbIX B AaHHOM PyKOBOACTBE.

Ycnosua npepocrasneHnA rapaumﬁmoro oﬁcny»(wsauvm

I'apaHTw7|Hb|e obazartenbcTBa KomnaHum Mirka PacnNPOCTPaHAKTCA HAa HENCNPABHOCTM N3AENUA, CBA3AHHbIE Cﬂed)eKTaMl/I
KOMMIEKTYIOLWMNX U C60pKI/I.

FapaHTuiiHble 06513aTeNnbCTBa PacNpPOCTPAHAIOTCA Ha CleAyoLe KOMMOHEHTbI:
+ KOHTPO/Ep 3NMeKTPONPUBOAS,

+ WNHOBaNbHbIN UHCTPYMEHT,

* NONIMPOBAJIbHBIN UHCTPYMEHT,

« 610K NUTaHKA,

+ CeTeBOW LLUI03.

Cnyyawu, He nognagaiowe Noa AeficTBUE rapaHTUIHbIX 06A3aTeNbCcTB

+ Jliobo1 ylep6, BOSHUKLINIA B pe3ynbTaTe TPaHCMOPTUPOBKM MHCTPYMEHTa, Nepeaayn ero 3akasumky, MOHTaxa, BBoja
B M3[1eNA B SKCyaTaLuio, HeHaaneXallero NCnob3oBaHWA, HapyLeHUA NPaB SKCMyaTaLnm U TEXHNYECKOro
06CNyK1BaHMA, @ TakkKe Ype3BbluaiiHbiX NPOVCILECTBII, BO3LECTBMA SKCTPEMarbHbIX TeMMepaTyp, KUCIOT U BOAbI,
HeHaAneXallero XpaHeHus, MeXaHNYeCK1X BO3AENCTBUIN Ype3MePHOI CMAbl U SKCMyaTaLyu C BbIXOAOM PasfIMUHbIX
napameTpOB 3a Npe/esbl LUTaTHbIX ANanasoHoB.

» HencnpaBHocTW, BO3HMKLIME B pe3ynbTaTe NCNONb30BaHNA 3anyvacrei, I'IpI/IHaﬂﬂE)KHOCTePI I KOMMOHEHTOB NHbIX
I'IpOVI3B0£LMTeJ'IeI2.

« lTaTHBIN M3HOC Pa3NNYHbIX KOMMNOHEHTOB, TAKUX KaK NOAOLWBbI, yNIOTHEHNE TOPMO3a, BbII'IyCKHOI7I d)l/lTVIHI', NOAWNMHUKN,
pe3nHoBble feTanun, Kabenb cBA3N 1 Kabenb 2NeKTPOnnUTaHuA.

« KomnoHeHTbl, B KOHCTPYKUUIO KOTOPbIX 6bIIN BHECEHbI 3MEHEHNSA; WHCTPYMEHTbI, PEMOHTUPOBAaBLUMECA BHE
YNONHOMOYEHHbIX CEPBUCHbIX LLIEHTPOB KOMMNaHUn Mirka; NONHOCTbIO MK YacTUYHO pa306paHHblE NHCTPYMEHTbI.
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Ycnosusa npegocrasneHns rapaHTUHOro OﬁCﬂy)KMBaHMH moryt ObITb U3MEHEHBI, paclumpeHbl N JOrNoJ/IHeHbI TOJIbKO
npouvssoguTenem.

lMpoun3ssoauTesnb He HeceT OTBETCTBEHHOCTU 3a KOCBEHHbIV yILiepb, B 4aCTHOCTH, 3a POCTON 06OPYJOBaHNA, CHUXEHNE
06bEMOB MPON3BOACTBA, TPaBMbl U MOBPEX/EHNE NMYLLECTBA.

PekomeHpayeTca caBaTh M3fenvie B rapaHTUINHbIN PEMOHT Cpa3y nocsie 06HapyxeHuA HeucnpasHocTy. [Mocne ncreyeHns
CpOKa AeiCTBUA rapaHTUNHbIX 06A3aTeNbCTB rapaHTUINHDIN PEMOHT U3A@NNA He OCYLLIeCTBNIACTCA.
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0O603HaueHnnA

c E CootseTcTByeT Tpe6oBaHUAM NPUMEHNMbIX CTaHAapToB EC

é BHWMaHMe: dneKkTpuyecTso

Digital interface

Robot/PLC

MoHTax
)2 ) )3
48 VDC PSU > Motor drive - > Tool
b T b
5,]6
il n 15.)
Vacuum autostart -+
Modbus RTU master

24 VDC PSU "I yogateway  le—

Oc nogk

« MoaknoumnTb 610K NUTaHMA, 48 B NOCT., K KOHTPONEPY 3NeKTponprBoAa (pasbem J2).

« TTOAKNIOUUTL UHCTPYMEHT K KOHTPOSINEPY 3NeKTponpreoaa (pasbem J3).

MPUMEYAHMUE! C MHCTPYMEHTOM peKkoMeHAYeTCA UCNONb30BaTb IKPaHNPOBaHHbBIN Kabenb AnnHot He 6onee 10 m.

Mopk k Modbus RTU

« MoaKnouNTb KOHTPONNEp 3neKTponpusoaa K wiHe Modbus RTU yepes paszbem J1.

Mopkniouenue wniosa I/0 K Modbus RTU

« MoaknounTb 610K NUTaHWA, 24 B nocT., K wiio3y. CoeguHUTb coefuHuTenbHbiM Kabenem DSUB-9 winio3 (pasbem X2) n

KOHTpOsep aneKkTponpueoaa (pasvem J1).

Moa

b
unep oynp

« MopaknounTb obLuee 4N BCeX CUCTEM 3a3emileHne K pasbemy J6.

+ Micnonb3oBatb pasbem J5 Ans BbI6OPa pexrma paboTbl C MOMOLLbIO YETbIPEX LIPPOBbIX BXOLHbIX CUrHasOB.

MopknioueHne pene

+ HopmanbHO pa3oMKHYTble KOHTaKTbl pefie MOAKIIUEHb! K pa3bemy J4.

TexHnuyeckune XapaKTepunucTtnkn

HomuHanbHoe HanpsxeHune nutaHua, B 48
nocr.

[onycTumbiii Auana3oH HanpAXeHua nuTa-  46-50
Hus, B nocr.

Makc! il noTpe6 1 TOK, A 10

HomunHanbHasa mowHoCTb, BT 350
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PerynupoBka ckopoctn

[nana3oH cKopoCTu BpaweHns, 06/MnH 1000-10 000

3awuTa oT neperpyskun Ectb

3awuTa oT neperpesa Ectb

UnTepdeiicbi

BxopgHble uHTepdericbl Modbus RTU (RS-485)
Profinet 1/0 (Mmoaynb wnio3a)
EtherNet/IP (moaynb wnio3a)
yeTblpex6uTHbIN Lndpposoi Bxog (15-33 B nocr.)

BbixogHble nHTepdencobl OpHoMoNCHOe HOPManbHO Pa3oMKHYTOE pene 6e3 6110KNPOoBKM, 250
B nepem./ 125 B noct., 10 A

Ycnosua 3KcnlyaTalli U XpaHeHnA

Temnepartypa skcnayatauyum, °C 0...+40

OTHOCUTEeNbHaA BNAXHOCTb, % He 6onee 95. He gonyckatotcs nonagaHvie Kanesb BOAbI, HAXOXKAEeHNE
B arpeccrBHbIX cpefax

TemnepaTtypa xpaHeHus, °C -20...+80

CreneHb 3awuThbi IP 1P40

Fa6aputHbie pasmepbli ([ x B x L), mm

Bnok KoHTponnepa anekrponpusoaa 380x300x210
KoHTponnep anektponpusoga 72 x 30 x 200

KoHTponnep anektponpusopgaHa gep»ate- 95x55x210
ne pna DIN-penkn

MpaBuna TexHUKN 6e30nacHOCTN

3J'IeKTpOMOHTa)KHbIe paGOTbI AOJIKHbI BbIMONIHATLCA NEKTPUKOM, UMELLM Heobxogumble Aonycku.

KoHTponnep anektponpveoaa npeaHasHayveH UCKNIOUNTENBHO AN1A CTaLMOHAaPHOIO MOHTaa.

3anpeu.|aeTc;| NPOBOAUTb UCMbITAHMA Ha SNEKTPUYECKY0 NPOYHOCTb N106bIX KOMMOHEHTOB NHCTPYMEHTa "
KOHTpONepa snekTponpuneoaa. Bce HeOGXO.ﬂI/IMbIe ncnbiTaHnA 6e3onacHoCTH nsgenna 6bInV BbIMOMHEHDI
npounssogunTenem.

Mepen BbiNnoNHeHMeM No6bIX PaboT Ha NnaTe KOHTPONIePa EKTPONPUBOAA (YCTaHOBKM NepemblyeK 1 T.n.)
HeoGXOAMMO HafleTb aHTUCTATUYECKMIA BpacneT. 3TO MO3BOMNUT UCKTIOYNTL BO3MOXHOCTb NOBPEXAEHMNA
KOHTpOJIfiepa 3M1eKTPONPUBOAA CTAaTUYECKUM Pa3pAAOM.

Mepepn Hauanom NobbIx PaboT C 65IOKOM KOHTPOJIIepa SNEKTPONPrBOAa HEO6XOANMO OTCOeANHNTL Kabernb
NUTaHKA YCTPOIACTBA.

> b b Db P
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BHmaHue!

HEO6XO‘J,I/IMO Yy[oCTOBEPUTBCA, UTO 6710KM MUTaHKA Hagnexxawmm 06pa30M 3a3eMJieHbl, a TaKXe NCKNKYNTb
BO3MOHOCTb KOHTaKTa KOHTpOJI1Iepa 3N1eKTPONpuBOAa C aNieMeHTaMu, HaXoA4ALWMMUCA NoL HanpAXeHnem cetun

SNeKTponnUTaHuA.

PEKOMEHAyeTCﬂ NCNOoNb30BaTb BHELWHIOKW Lenb aBapmﬁHoro OCTaHOBa.

MNepen 3anycKoM MHCTPYMEHTa

n epej 3anyCcKkoM MHCTPYMeHTa Heobxoaumo n pPOBePUTb NPaBMIIbHOCTb MOHTaxKa N NOAKNIOYEHNA NHCTPYMEHTa

N KOHTpOAnepa anekTponpusoaa.

KoHTponnep anekrponpusopa

Pa3bembl, KHOMKMW, NepeMbIYKU, MHANKATOPbI, KpeneXKHbie OTBEPCTUA N rabapuTHble pasmepbl KOHTponnepa
3neKTponpusoaa

200
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com

GND|
15v

10} o
10 }oi
10 o

10 }-on

sp1s[]

£ 030
= p29

e
e
[
e

01481
pa O
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GND 48V

o

10+ NTC-
1O |onwo
10+ PhaseC
10+ PhaseB
10+ PhaseA K
10| [nto+
10 |»
10} |&
10F |c

3 10| |¢

( ;DD% To

Dimensions specified in
millimeters.

155

15

lMnata KOHTpoONNepa 3NeKTPONPMBOAA NOCTABNAETCA Ha AepxaTene ana DIN-peiiku, KoTopbii MOXeT 6biTb YCTaHOBNEH

Ha ctaHgapTHyto DIN-peiiky EN50022 pazmepom 35 x 7,5 MM. [ToMVIMO 3TOr O, niaTa MOXET ObITb M3BJIEYEHa U3 AepKaTens
1 3aKpereHa C MoMOLLbIO KpeneXXHbIX OTBEPCTUIA. B nocneaHem cnyyae peKomeHAyeTCa NCMonb30BaTb MeTananyeckme
606bILLIKM pazmepom 20 MM 1 BUHTbI M3 pasmepom 10 Mm.

[inA Kaxporo NpoBofa, NOAKIOYEHHOTO K pa3bemam, PEKOMEeHAYETCA UCMOSb30BaTb 06XKNMHbIE HAKOHEUHUKM C
NnacTMaccoBbiMy 060n04Kammn. OHM NMO3BONAIOT IErKO BCTaBAATbL NPOBOAA B Pa3beMbl U U3BNEKATb KX C MOMOLLbIO
He6OobLLION OTBEPTKM C NPAMBIM LWAMLEM (LUMPWHON 3,5 MM 1 ToNLWMHOM 0,6 MM).

Paszbembl

Pasbem

J
N
J
J

OnucaHune

3emna
Modbus RTU RS-485 (A)
Modbus RTU RS-485 (B)

3emna
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Pasbem KoHTakr OnuncaHune

J2 GND 3emna

J2 48V Bxop 6noka nuTtaHusa, 48 B nocr.

Pasbem KoHTakTt LiBeT Kab6ensa aneKkrpoaBuratens

J3 P+ Benbin

J3 C+ Po3oBbiii

3 (& Cepbiit

3 B 3eneHblit

J3 NTC+ KopuyHesbiii (0,25 Mm2)

J3 Phase A KopuuHesblii (0,25 Mm2)

J3 Phase B CrHui

J3 Phase C YepHbin

J3 GND 3asemneHue 6noka

3 NTC- Kentbin

Shield 3asemneH, X2 B 6noke Mirka

Paszbem KoHTakr OnuncaHune

Ja COM O6LWMiA KOHTAKT pene

Ja NO HopManbHO-pa3soMKHYTbIV KOHTaKT pene

Pasbem KoHTakr Onuncanune

J5 DI Bxop unppoBoro curHana perynmpoBKm CKo-
poctu, 6uT 1

J5 DI2 Bxop undpoBoro curHana perynmpoBKy Cko-
poctu, byt 2

J5 DI3 Bxop undpoBoro curHana perynmpoBKy cKo-
poctu, 6ut 3

J5 Di4 Bxog undpoBOro curHana perynmpoBKu CKo-
pocTu, 6ut 4

Pasbem KoHTakTt OnuncaHune

Jé 15V Bbixoa 6n10Ka nuTtaHus, 15 B nocT.

Jé GND 3emna

Knonkn
S1 KHonka camopunarHocTukm
S2 KHonka c6poca HacTpoek
UHpukaTopbl

WUnpukatop OnucaHmne

D2 VIHAMKaTop yCTaBKN CKOPOCTW, CBETUTCA NPY BbIGPaHHOM ycTaBKe ckopocTu 1. HankaTop
appeca Begomoro yctponctsa Modbus RTU, 6uT 1

D3 MHAnKaTop ycTaBKy CKOPOCTU, CBETUTCA NpY BbiGpaHHOM ycTaBKe cCKopocTy 3. UHanKaTop
appeca Begomoro ycrpoiictea Modbus RTU, 6ut 2

D4 MHHVIKaTOp COCTOAHNA UHCTPYMEHTa. Ceetutca KpacHbIM Npu OCTaHOBJIEHHOM UHCTPYMEHTE,
CBETUTCA 3eN1eHbIM NMpn BpalatloWwemMca NHCTPYMEHTe

108 Mirka® Motor Drive Cabinet



WUnpukatop OnuncaHne

D14 VIHanKaTop COCTOAHNA KOHTpONepa anekTponpmeoga. CBETUTCA 3eN1eHbIM NPY BKIOYEHHOM
KOHTposniepe. Muraet 3efieHbIM NPy BbIKIIIOUYEHHOM KOHTposiepe

D17 MHAnKaTop ycTaBKM CKOPOCTU, CBETUTCA NPY BbIGpaHHON ycTaBKe CKOPOCTM 5. UHanKaTop
appeca Begomoro yctponctsa Modbus RTU, 6ut 3

D18 VIHAMKaTOp yCTaBKM CKOPOCTY, CBETUTCA NPY BbIGPaHHOI yCTaBKe CKOpOCTH 7. HAMKaTop
appeca Befomoro ycrporicta Modbus RTU, 6ut 4

D19 MHpanKaTop ycTaBKM CKOPOCTK, CBETUTCA NP BbiOpaHHOM ycTaBke CKOpocTyn 9. HanKaTop
appeca Begomoro yctpoinctsa Modbus RTU, 6ut 5

D20 MHAanKaTop ycTaBKM CKOPOCTU, CBETUTCA NpW Bbi6paHHON ycTaBke ckopocTu 11. iHankaTop
appeca Begomoro ycrporicta Modbus RTU, 6ut 6

D21 MHAanKaTop ycTaBKU CKOPOCTU, CBETUTCA NpW BbIGpaHHON ycTaBke ckopocTu 13. iHgukaTop
appeca Begomoro yctponctsa Modbus RTU, 6ut 7

D22 MHavkaTop agpeca Begomoro yctpoiictBa Modbus RTU, 6uT 8

D23 Ceetutca, ecnu nHankatopsl D2-D3 1 D17-D22 noka3biBaloT afpec BEAOMOrO YCTPOICTBa
Modbus RTU

D24 CBeTunTCA, €CNN BKIOYEH LIMGPOBOIA HTepeiiC perynmpoBKn CKOPOCTA

D25 CBeTWTCA, €CNN YCTaHOBJEH Bar COCTOAHMA aBapumi

D26 WHpukaTop cocToaHua pene

D29 WHavkaTtop nonyyenus Modbus RTU

D30 WHpvkaTtop otnpaskn Modbus RTU

D36 MNHAnKaTop BO3MOXKHOM HENCNPABHOCTY NOAKOYEHNA NHCTPYMeHTa CBeTUTCA KPacHbIM
LiBETOM NPU O6HAPY>KEHNI BO3MOXXHO OLUMOKIN NOAKNoUeHNs KOHTaKToB C+/C—/P+/P- nH-
CTpyMeHTa.

OTo6pakeHUe yCTaBKM CKOPOCTU
UHcTpymenT MuHuManbHasa ckopocTb, 06/MMH  MaKcumanbHas CKOpocTb, 06/MUH
AIROS 650 CV/NV 4000 10000

AIROS 550 CV/NV
AIROS 350 CV/NV

AIROP 312 NV 4000 8000
AIROS 150 NV
AIOS 130 NV
AIOS 353 CV/NV 5000 10000
AIRP 300 1000 3000
YcraB- buTtoBas KapTa CKOpOCTb ANA Pa3nnNyHbIX yCTaBOK, 06/MUH CeeTAwWMeca MHANKATOPbI CKOPOCTN
Ka DI4 DI3 DI2 DI1 [Ouana- [Huana- Auana- Auvana- D2 D3 Di7 D8 D9 D20 D2
cKo- 30H 30H 30H 30H
po- YCTPOM-  YCTPOiA-  YCTPOW-  YCTPOil-
GL CTBa, CTBa, CTBa, CTBa,
06/MUH 06/MuH 06/MUH 06/MUH
4000- 4000- 5000- 1000-
10000 8000 10000 3000
1 0 0 0 1 4000 4000 5000 1000 X
2 0 0 1 0 4500 4333 5417 1167 X
3 0 0 1 1 5000 4666 5834 1334 X X
4 0 1 0 0 5500 4999 6251 1501 X X
5 0 1 0 1 6000 5332 6668 1668 X X
6 0 1 1 0 6500 5665 7085 1835 X X
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7 0 1 1 1 7000 5998 7502 2002 X X X X
1 0 0 0 7500 6331 7919 2169 X X X X

9 1 0 0 1 8000 6664 8336 2336 X X X X X

10 1 0 1 0 8500 6997 8753 2503 X X X X X

1 1 0 1 1 9000 7330 9170 2670 X X X X X X

12 1 1 0 0 9500 7663 9587 2837 X X X X X

13 1 1 0 1 10000 8000 10000 3000 X X X X X X X

ButoBas KapTa CocroaHue

DI4 DI3 DI2 DI

0 0 0 0 OcraHoB

1 1 1 0 PaboTa, ckopocTb He MeHsAeTcA

1 1 1 1 Pa6oTa, CKopoCTb He MeHAeTCs

OTo6paxxeHue agpeca Begomoro ycrpoiictea Modbus RTU
BUT 8 BUT 7 BUT 6 BUT 5 BUT 4 BUT 3 BUT 2 BUT 1
D22 D21 D20 D19 D18 D17 D3 D2
MNMepemblukn

Mepembiuka CocToAHMe N0 yMON4aHUIo OnucaHmne

JP1 He yctaHoBneHa PesepBHas

JP2 He yctraHoBneHa Ecnun yctaHoBNEeHa, OKOHEUHbI Pe3ncTop Ha
270 Om nopktoyeH K koHTaktam Modbus RTU
AnB

JP3 He ycTaHoBneHa Ecnu yctaHoBneHa, noATArMBaoWuii K 3emne
pe3ncTtop Ha 10 KOM NOAKIOYEH K KOHTaKTy
Modbus RTU B

JP4 He yctaHoBneHa Ecnu yctaHoBneHa, NOATArMBaOWMUNA K NiTa-
HUto pe3ncTop Ha 10 KOM NOAKNIOYEH K KOH-
TakTy Modbus RTU A

JP12 He ycraHoBneHa EcnunycraHoBneHa, BKOUYEH LMdpoBON NHTep-
delic perynmpoBKm CKOpOCTH

JP13 He yctraHoBneHa Ecnun yctaHoBneHa, nHgmkatopbl D2-D3 n
D17-D22 6ynyT oTob6paxaTb TeKyLUi appec
Bepomoro ycrpoiictea Modbus RTU BmecTo
YCTaBOK CKOPOCTU

JP15 He ycTraHoBneHa Bo3Bpart K 3aBOACKMM HacTponKam

Pacnaiika pasbema Ka6ens nHcTpymeHTa

KoHTakT (4BeT, pas- | OnucaHune

mep)

PE (3eneHo-xenTtbifi, He ncnonbsyetca
1,00 mm?)

1 (KopuyHeBbINA, ®aza A

1,00 mm?)

2 (cunmii, 1,00 mm?)  Qasa B

3 (yepHbiia, 1,00 ®aza C

mm?)

A (cepbiit, 0,25 Mm?) C—

B (po3oBbiij, 0,25 C+
mm?)

110 Mirka® Motor Drive Cabinet



KoHTakT (yBeT, pas- | OnucaHune
mep)

C (3enenbiir, 0,25 P-

2
iy} TepmopesncTop ¢ oTpuLaTebHbIM TeEMMePaTyPHbIM KO3GGULMEHTOM CONPOTHBNEHUS —
C (xentbiiy, 0,25
mm?)
D (kopuuHeBbIiA,
0,25 mm?)

E (6enbiit, 0,25 mm?) P+

TepMopesncTop ¢ oTpULATENbHBIM TEMMEPATYPHBIM KO3bOULUEHTOM CONPOTUBEHNS +

NMPUMEYAHUE! NTC- 1 P- BbiBefieHbl Ha OAUH KOHTaKT BHYTPU pa3bema.
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ru

Pacnaiika pa3bema coepuHuTenbHoro ka6ens moayns Hilscher NT 50-RS-EN (oxBaTtbiBatowasn yactb DSUB-9)

QO [Jeno
— S [
Senewui © []»
Benbiil  m—) [ |GND

KoHTakT (uBe OnucaHune

1(6enbiit, 0603Haue- 3emns
Hue uBeTta: WH)

4 (KOPUYHEBbIIA, Modbus RTU (A, RxD / TxD+)
o603HaueHne yBeTa:
BN)

5 (3eneHbiin,0603Ha- Modbus RTU (B, RxD / TxD-)
yeHue yseta: GN)

SHIELD OKpaH

Moak KK il Konofke (Bepcus np 1n3.05n )
Enable-State:

[ina noaknioueHUs WMdOBaNbHON MaLLHBI HEOOXOAVIMO COEANHUTD KOHTAKT 4 KNEMMHOW KOJTOAKM C BbIXOAOM C
HanpsaxeHnem 24 B po6ota/MJIK 1 KOHTaKT 6 KNeMMHOI KOJIOAKM C BbIXOAOM C HanpsxeHvem 0 B po6ota/MIK.

[1ns NoBbIWeEHNA YPOBHS 6E30MaCHOCTN MOXHO YCTaHOBNTD BbIXOA Enable-State Ha HU3KOe 3HaueHVe ciydae
BO3HUKHOBEHWS HEVNCMPABHOCTM, MPUBOASALLEN K OTKIIOYeHNIO po6oTa. B pesyribTate GyAeT MPOoncXoavTb aBTOMATUYECKI
0CTaHOB WNM(OBANBHON U NONMPOBANbHON FOMOBKM.

MopkmioueHue Enable-State cneflyeT BBINONHATL COrNacHoO NpYiBeAeHHbIM YKa3aHUAM C MCMO/Nb30BaHVeM ABYXMOMOCHOTO
Kabens AnMHON 3 M, BXOAALLErO B KOMMIEKT NMOCTaBKM 610Ka KOHTpOepa aneKTponpusoaa.

MOAyJ’Ib ABTOMaTU4YeCKOro BK/lOYeHNA nbiniecoca

He Bxogswwmi B 6a30Byto KOMNneKTaLuio Moaynb aBTOMaTUYeCKoro BKoYeHus noinecoca Mirka AutoStart Module
(MIA6519011) npeaHa3HayeH AnA aBTOMaTUYECKOrO BKIIOYEHUA U BbIKNIOYEHWA NPOMBbILZIEHHOTO Nbinecoca. Ana
NOAKIOYEHNA MOAYNA HEOGXOANMO COEANHUTL KOHTAKT 5 KNEMMHO KOSTOAKM C MONOXMUTENbHBIM (+) KOHTaKTOM MoZyns
N KOHTAKT 7 KeMMHOW KONOAKM C OTPULATENbHbIM (—) KOHTAaKTOM MOAyNA.

X1
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QDyHKUMA/coeguHeHne KnemmHan Konogka
Enable-State po6oTa/lJIK, Bbixog 24 B X1:4 (coegnHeH ¢ KoHTakTom J5, DI1)
Po6oT/MJIK, 0 B X1:6

Mopaynb aBTOMaTU4eCKOro BKNIOYEHUA, NonouTenb- X1:5 (coeanHeH ¢ KoHTakTom J4, NO)
HbIl KOHTaKT

Mopaynb aBTOMaTM4ECKOro BKNIOYEHUA, oTpuuatenb- X1:7
HbIl KOHTaKT

MpoTtokon Modbus RTU

MpoTokon Modbus RTU uepes uHtepdeiic RS-485 ncnonbyetca Ana obMeHa AaHHbIMU C KOHTPOINEPOM SN1IEKTPONPUBOAA.
KoHTponnep anekTponpueoga CKoHGUryprpoBaH kak Bejomoe yctporictBo Modbus RTU c agpecom BeoMoro ycTpoiicTea
no ymonuaHwio 86. Afipec BeJOMOro yCTPOWCTBA MOXET ObITb M3MEHEH B C/lyyae KOHGNVKTOB C MHbIMY BELOMbIMM
yctponcteamu Modbus RTU.

B KoHTponnepe anekTponprBoaa Ans obmeHa faHHbIMK No npoTokony Modbus RTU ncnonb3yetca pasbem J1.
PekomeHpayeTcA NCnonb3oBaTb 3KPaHMPOBaHHY10 BUTYIO Napy. OnneTka AoMKHa ObiTb 3a3eM/eHa TONbKO B OAHOM TOUKe,
no yMOnyaHuio — Ha Beayluem ycTpoiictee. KoHTakT A B pa3beme J1 skBmBaneHTeH RxD / TxD+, a KoHTakT B— RxD /
TxD-.

KoHdurypauus RS-485

CKOPOCTb CBA3U, 6O 19200
BUT YETHOCTU YETHbIN
BUTbI OCTAHOBA 1

BUTbI AAHHbIX 8

Perncrpbl auckpetHbix Bbixopos (F1, F5, F15)

Appec Tun gaHHbIX Uma OnucaHue
00001 - 00012 Uint16 Lindposble Bbixoab! Bbutbl 1-11 ABNATCA pe3epBHbI-
MU.

Bbut 12 — pene, pacnonoxeHHoe
Ha nnaTe KOHTPOJIepa SNeKTPo-
npusopa.

Peructpbi aHanorosbix Bxoaos (F4)

NMPUMEYAHMUE! Pernctpbl Bxogos 30001-30016 OTHOCATCA K KOHTPOANEPY 3neKTponpreoaa B Lenom. Hanpumep,
pernctp «CYyeTunK NageHnin CKOPOCTU» YUUTLIBAET YNCNIO NAJEHUI CKOPOCTU AA BCEX MHCTPYMEHTOB, NOAKMIOYEHHbIX
K KOHTPON/Iepy 3NeKTponpuneoaa.

Appec Tun gaHHbIX Uma OnucaHune

30001 Uint16 CyeTumK NageHnn ckopocTn Konnyectso cnyvaes nageHuna
ckopocTu 6onee yem Ha 25% ot
3HaYeHNA YCTaBKM.

30002 Uint16 CyeTumK NeperpeBoB MHCTPYMeH-  KonnyecTso cyyaeB nogbema
Ta TemnepaTypbl IHCTPYMEHTa Bbllle
«Tennoro» npefena, pasHoro 79°C.

30003 Uint16 CyeTumK neperpeBoB KOHTpone- KonnyectsBo cnyyaes nogbema
pa 3nekTponpusoaa TemrnepaTypbl KOHTPOIEPa SeK-

TPOMNPUBOAA BbilLE «TEMIOro»
npepnena, pasHoro 73°C.

30004 Uint16 CYeTumK CUNbHbIX Neperpesos KonnyectBo cnyyaes nogbema
VHCTPYMeHTa TemnepaTypbl MHCTPYMEHTa BblLLe
«ropsyero» npejena, paBHoro
134°C.

Mirka® Motor Drive Cabinet



Appec Tun gaHHbIX Uma

30005 Uint16 CyeTumK CUMNbHbIX NeperpeBoB
KOHTpOJIIepa 3neKTponprBoaa

30006 Uint16 CYETUMK OTKIIOYEHNIN UHCTPYMEH-
Ta

30007 Uint16 CYeTUMK OTKIIOYEHWNIN KOHTPOE-
pa anekTponpusoaa

30008 Uint16 CYeTuVK BbIXOL0B HanpsKeHnA
13 AnanasoHa

30009 Uint16 CYeTumnK He3HaUMTESNbHbIX MPeBbI-
LIEHWIA CUNbI TOKA

30010 Uint16 CYeTuMK CpeaHUX NpeBbILLEeHNI
Cunbl ToKa

30011 Uint16 CYeTurK AnmTENbHON PaboTbl

30012 Uint16 Cyetunk paboTbl cpeHe Npoaon-
KUTENBbHOCTY

30013 Uint16 CYeTumK KOPOTKOM PaboTbl

30014 Uint16 Pa6oTa, uachl

30015 Uint16 Pa6oTa, MUHYTbI

30016 Uint16 Pa6ota, cekyHApl

30017 Int16 Tok

30018 Uint16 CkopocTb, 06./MUH

30019 Uint16 TemnepaTypa MHCTpYMeHTa

30020 Uint16 TemnepaTypa KOHTpoepa snekK-
Tponpueoga

30021-30030 Char[20] Bepcusa npowwmsku

30031-30039 Char[18] Bepcua annapaTtHoro obecneve-
HuA

30040-30046 Char[14] CepuinHbI HOMEpP KOHTposnepa

aNeKTponpmeoaa
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OnuncaHune

KonuuectBo cnyyaes nogbema
TemnepaTtypbl KOHTPOJEPA SMeK-
TPOMPUBOAA BbiLLE <rOPAYEro»
npepena, pasHoro 117°C.

KonuuecTBo cnyyaes nogbema
TemnepaTtypbl MHCTPYMEHTA BblLLe
«OTKIIOYaLOLLEro» Npeaena, paBHo-
ro 142°C.

KonuuecTBo cnyyaes nogbema
TemnepaTypbl KOHTPOMEPa eK-
TPOMPYBOAA BbLLE «OTKIHOUAOLLE-
ro» npepena, pasHoro 123°C.

Konuyectso cnyyaes BbixoAa Ha-
nNpAXeHWA NUTaHVA 3a Nnpegenbl
Ovana3oHa 44-52 B nocr.

KonuuecTBo cnyyaes npesbile-
HUA cunbl Toka 15,1 A.

KonnyectBo cnyyaes npe.biLe-
HMA cunbl Toka 18,2 A.

KonuuecTBo cnyyaes paboTbl B
TeueHve 6onee Yem 60 cekyHz.

KonnuecTBo cnyyaes pabotbi B
TeyeHme 20-60 cekyHf.

KonuuectBo cnyyaes pabotbl B
TeyeHne MeHee yem 20 ceKyHA.

Yacbl B COCTaBe MPOJOIKUTENBHO-
CTV paboTbl.

MWHyYTbI B COCTaBE NPOAOMKNTENb-
HOCTY paboTbl.

CeKyHAbI B COCTaBE NPOJOMKN-
TeNbHOCTY PaboThl.

Cwnna Toka, MA
CKopocTb BpallieHns, 06/MUH
Temnepatypa HCTpyMeHTa, °C.

TemnepaTypa KOHTposiepa dneK-
Tponpueoga, °C.

Bepcua 1 faTa BbiMycka NpoLuyB-
Ku, Hanpumep, 2.0 Jan 18 14:00.

Bepcua n ngeHTUGrKaLMOHHbI
HOMep KOHTpOJIIepa aNeKTponpu-
BoAa, Hanpumep, Al1.3 123456.

CepuiHbIi HOMEpP KOHTposepa
3NeKTPONpUBOAa, HanpumMep,
749474379001



Appec
30047

30061
30062

30063

30064

30065-30071
30174*
30175*

30176*
30177*
30178*

N AaHHbIX

Uint16

Uint16
Uint16

Uint16

Uint16

Char[14]
Uint16
Uint16

Uint16
Uint16
Uint16

Uma

Onar cocToAHUA aBapumn

MpeHTdmKaTop MHCTPYMEHTa

MwuHuManbHaa CKOPOCTb Bpalle-
HUA HCTPYMeHTa

MakcumanbHas CKOPOCTb Bpatye-
HUA NHCTPYMEHTa

Mmetowanca naeHTnonKaLma nH-
CTpyMeHTa

CepuinHbIN HOMEpP MHCTPYMEHTa
[lnameTp NoAoLWBbI MHCTPYMEHTa

CmelleHre MHCTPYMEHTa No ocn
z

Op6uTa UHCTPyMEHTa
Macca nHcTpymeHTa

LleHTp TAXecTn n HCTPYMEHTa

OnuncaHune

®dnar cocTosHMA aBapun B Nio6omn
NPOMV3BOSbHbBIA MOMEHT BPEMEHU
MOXET COAepaTb

HECKOJIbKO OMMUCAHHbBIX HUKe 3Ha-
YeHUn. YTo6bI BbIACHUTD,

KaKune aBapuu VIMeIoTCA B AaHHbIN
MOMEHT,

cnepyeT NPOBEPUTb OTAENbHble
61Tbl. 3HaUYeHVe aBTOMATNYECKN

yhansercs Yyepes NATb CeKyHA

nocsie NCHE3HOBEHWS MPUYUHBI
aBapuu.

0x0000 — aBapuu OTCYTCTBYIOT
0x0001 — neperpes HCTPYMEHTa

0x0002 — neperpeBs KOHTponNepa
3M1eKTpoNpMBoAa

0x0004 — upe3mepHas cuna Toka

0x0008 — HegoCTaTOYHOE HanpsA-
>KeHue

0x0010 — ype3amepHoe Hanpsxe-
Hue

0x0020 — ocyLecTBIAETCA CaMO-
[NarHoCTuKa

0x0040 — nageHne ckopocTu
BpalleHus

0x0080 — BbICOKas cuna Toka

0x0100 — ocyujecTBnAETCA 3ame-
Ha MHCTpYyMeHTa

0x0200 — BO3MOXKHa Hencnpas-
HOCTb NOAKIIOYEHS MHCTPYMEHTa

0x0400 — BO3BpaT K 3aBOACKMM
HacTpounKam

0x0800 — 3awmTa OT 3anncu oT-
K/loyeHa

0x1000 — MHCTPYMEHT OTCOeAN-
HeH (cBA3b noTepaHa)*

Op6uTa UHCTPYMEHTa, MM

LleHTp TAXeCTN n HCTPYMEHTa
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Appec Tun gaHHbIX Uma OnucaHune
30179* Uint16 LnprHa NnoaoLLBbl UHCTPYMEHTa

30180* Uint16 [invHa NoAoLWBbl MHCTPYMEHTa

30181-30183* Char[3] Bepcuma npowmskn nHctpymenta  Hanpumep, «0.04»
30181-30193* Char[10] Mopenb nHcTpymeHTa

MPUMEYAHMUE! * Heobxoanmbl npoLumsKa Bepcum 3.05 1 BbiLle 1 NPOLUMBKA MHCTPYMeHTa Bepcui 0.05 v Bbilue.

Peructpbi aHanoroebix Bbixopaos (F3, F6, F16)

Appec Twuin gaHHbIX Uma OnucaHue

40001-40010 Char[20] Wma ycTponctea MakcumanbHasa anmHa — 19 cum-
BONOB, Hanpumep, AIMD
749474379001.

40011 Uint16 YcTaBKa CKopocTu YcTaBKa ckopocTy (He pakTuye-

CKas CKOpOCTb). 3HaueHue B ana-
nasoHe MeXay MUHUMaNbHON U
MaKCMManbHOW CKOPOCTbo BpalLie-
HUA MIHCTPYMEHTa

40012 Uint16 CocrosHune CocToAHNEe KOHTPONEepa NEKTPO-
npuBoAa, MOXeT 6biTb COYeTaHu-
em cnepytolLero:

0x0001 — PABOTA
0x0002 — OCTAHOB
* 0x0004 — BKJI.
*0x0008 — BbIKJ1.

0x0010 —3AMEHA UHCTPYMEH-
TA HAYATA

0x0020 — 3AMEHA UHCTPYMEH-
TA 3ABEPLLEHA

0x0400 — 3ALLUTA OT 3ANNCK
OTK/MIOYEHA

0x0800 — 3ALLWTA OT 3ANNCK
BKJTIOYEHA

MPUMEYAHUE! MNpw 3anncm Ho-
BOrO 3HAaYEHWA COCTOAHNA OHO
MO>eT ObITb TONIbKO OAHUM, @ He
coyeTaHMeM HeckonbKunx. Hanpu-
mep, ON+RUN He MoryT 6biTb 3a-
nycaHbl OAHOBPEMEHHO.

40013 Uint16 Apnpec BeAOMOrO YCTPOIACTBa Mo ymonuaHwmio — 86, Npn HeobXxo-
LMMOCTN MOXET BbITb 3MEHEH.

NMPUMEYAHMUE! * He npefycmoTpeHo B npoLurBke Bepcum 3.05 1 Bbilue.

Lnio3 Profinet I/O unu EtherNet/IP (Hilscher NT 50-RS-EN)

Ecnu KoHTponnep 3nekTponpuBoaa He06Xo4MMO COeaUHUTB C ycTpoiicTBoM Profinet I/O unu EtherNet/IP, 3To MoXHO
caenatb ¢ noMoubto wito3a Hilscher NT 50-RS-EN. [Ina coeanHeHua Wwnio3a C KOHTPONNEPOM 3MEKTPONprBoaAa
ncnonb3ytotca pasbem DSUB-9 winio3a v pasbem J1 KoHTponnepa. Huxe nokasaHa pacnarka pasbema X2 (DSUB-9) winio3a:
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RS-485 KoHTakr CurHan OnuncaHue
1 3emns OnopHbI MOTeHLWan, 3a3eM-
-1 neHvie 6noka nuTaHus
4 RxD / TxD+ MonyueHwve gaHHbIX / nepe-
- 4 [aya AaHHbIX, NONOXMNTENb-
=5 HbIl
5 RxD / TxD- MonyueHvie AaHHbIX / nepe-

[laya AaHHbIX, oTpULaTeNb-
HbIVA

MopTArmBaoWNii K NUTaHMio pe3ncTop Ha 10 kKOM BHyTpeHHe noaknioyeH B wiio3e K RxD / TxD+.
MopTAruBaowuii K 3emne pesnctop Ha 10 kKOm BHyTpeHHe noakmtoyeH B Wwhiose k RxD / TxD-.

[okyMeHTaLws, NOAPO6HO OMUCHIBAIOLLAA LWIO3 1 MHCTPYMEHTbI KOHOUTYPUPOBAHUSA, HAXOANTCA Ha CalTe KOMMaHUN
Hilscher: www.hilscher.com.

KoHdurypupoBaHue

LLinto3 nocTaBnseTca NpeABapuTeNbHO CKOHGUIYpPMPOBaHHbIM KoMMaHuel Mirka kak Begomoe ycTpoiicteo Profinet I/0
unu Kak agantep EtherNet/IP 1/0. ina n3meHeHns ero KOHGUrypawmm MOXXHO BOCNONb30BaTbCA NPOrPaMMHbIM

obecneyeHriem SYCON.net komnaHuw Hilscher. Ana nameHeHns KoHGMrypawuum ceTv MOXeT UCMOoNb30BaTbCA NPOrpammHoe
obecneueHue Ethernet Device Setup komnanuu Hilscher. Mocne nameHexus koHourypaumm o6biuHO HE06XOANMO BHOBb

3apatb IP-agpec.
Koudmrypal.ma ceTn No ymonyaHuio ansa Profinet
IP-ABPEC
MACKA NOACETU
OCHOBHOW W03
MMA YCTPONCTBA
PA3MEP BXOAHbIX AAHHbIX

PA3MEP BbIXOAHbIX AAHHbIX
KoHndurypaums cetu no ymonvanuio ans EtherNet/IP
IP-AAPEC
nma
BXOAHAA CBOPKA
PA3MEP BXOAHbIX AAHHbIX
BbIXOAHAA CBOPKA
PA3MEP BbIXOAHbIX AAHHbIX

192.168.2.191

255.255.255.0

0.0.0.0

nt50enpns

118

102 (npowwBKa Bepcmn 3.05 U BbiLLe)
5

192.168.125.110
MirkaENIP

101

102

100

5

MNpeo6pasoBaHue npotokona Profinet 1/0 B npotokon Modbus RTU (npowmBka Bepcuu 3.04 n Huke)

Uma Peruncrp Pasmep pan-  Tpurrep Profinet 1/0 Pasmep paH-
Modbus HbIX HbIX
SetRelay 00012 16ut M3meHeHHble 1 1 6anT oTnpas-
flaHHble nAembln
SetSpeedRegister 40011 1 peructp M3meHeHHble 2 1cnoBo oTnpas-
flaHHble naemoe
SetOperationRegister 40012 1 peructp M3meHeHHble 3 1 cnoBo oTnpas-

DeviceName 40001-40010

Commonlinputs 30017-30020 4 pernctpa

10 pernctpos

[laHHble naemoe
Uunknnueckn 10 4 10 cnoB npuHK-
C MaemblxX

Lnknnueckn1c 5 4 cnoBa NpUHN-

MaeMbIX
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Uma Perucrp Pasmep pan-  Tpurrep Profinet 1/0 Pasmep pan-
Modbus HbIX HbIX
Misclnputs 30001-30016 16 perncrpos Uuknnyeckn5¢c 6 16 cnoB NpuHU-
MaeMmbIx
AlarmStatus 30047 1 peructp Uvknnyeckn1c 7 1 cnoBso NpuHK-
Maemoe
FirmwareVersion 30021-30030 10 pernctpos Lunknmuyeckn 10 8 10 cnoB npuHK-
c MaeMbIx
PartVersionSerialNumber 30031-30046 16 pernctpoB  LUmknuyeckn 10 9 16 CnNoB NpuHY-
c MaeMbIx
GetSpeedRegister 40011 1 pernctp LUvknunyeckn1c 10 1 CNOBO NPUHM-
Maemoe
GetOperationRegister 40012 1 peructp Uvknnyeckn1c 11 1 cnoBo NpuHK-
Maemoe
ReadCoils 00001-00012 12 6utoB LUvknnyeckn1c 12 2 6aiiTa NpUHMN-
MaeMble

KouTtponnep Profinet I/0 (npowmneka Bepcuu 3.05 u Bbiwwe)

Slot Tun Uma Twun gaHHbIX Pasmep paHHbix Appec Modbus
Slot 1 16anTotnpaense- LudposoiiBbixog BUT 1 6ant FC511
MbIi1 (pene)
Slot 2 26anTaoTnpaBnsa- YcTaBKa CKOpPO- UINT16 1 cnoBo FC6 10
emble CT1, 06/MUH
Slot 3 26antaornpaens- CocTosiHue BUT 1 cnoBo FC6 11
emble
Slot 4 8 6anToB NnpuHN-  CunaTokaanek-  UINT16 1 cnoo FC416
Maemble Tpoasuratens, MA
CkopoctbBpalye- UINT16 1 cnoso FC417

HUS SEKTPOABY-
ratens, 06/mMvH

Temnepatypa UINT16 1 cnoso FC418
3MeKTpoaBuraTe-
na, °C
Temnepatypa UINT16 1 cnoso FC419
KOHTposnnepa, °C
Slot 5 8 6aiiToB NnpuHu-  lMpolwrBKa KoH-  CMIMBOJI 6 6aiiToB FC4 20-23
Maemble Tponnepa
Slot 6 26anTanpuHnma-  AlarmStatus BUT 1 cnoso FC4 46
emble
Slot 7 46aliTa npMHUMa-  YcTaBKa CKOpo- UINT16 1 cnoso FC310
emble CT1, 06/MUH
CocrosHune BUT 1 cnoso FC311
Slot 8 8 6avitoB NnpuHu-  MpeHtudukatop  UINT16 1 cnoBo FC4 60
Maemble WNHCTPYMeHTa
MwuHumanbHasa UINT16 1 cnoso FC4 61
CKOPOCTb, 06/MUH
MakcmmanbHas UINT16 1 cnoso FC4 62
CKOPOCTb, 06/MNH
Mmetowasca BUT 1 cnoso FC4 63
npeHTumKauyma
MNHCTPYMEeHTa
Slot 9 16 6ariToB NpuHK- CepuitHbliiHomep CUMBOJI 14 6aiiToB FC4 64-71
Maemble VHCTPYMEHTa
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Slot Tun Uma
Slot 10 8 6anToB NpuvHU-  nameTp nogo-
Maemble LWIBbI, MM

CmelleHne nH-

CTPYMEHTa Mo ocn

Z, MM

Op6uTa nHCTpy-

MeHTa, MM
Macca nHcTpymeH-
Ta,r
Slot 11 32 6avita npuHu-  CMelleHue LeH-
Maemble Tpa TAXKECTU UH-

CTPyMeHTa no ocn

Z, MM

WnpwvHa nopo-
LIBbI, MM

[inuHa nogoLwsbl,

MM

MpolwwnBeKa nH-
CTPyMeHTa

Mopenb nHcTpy-

MeHTa

Slot 12 16 6arToB NpUHK-  MpogomKUTENb-
Maemble HOCTb UCMONb30-
BaHWA UHCTPYMEH-

Ta, 4u

Mpoponxutens-
HOCTb 1CMONb30-
BaHWA MHCTPYMEH-

Ta, C

Mpoponxutenb-
HOCTb UCMONb30-
BaHWA MHCTPYMEH-

Ta, MUH

CyeTumK KopoT-
Kol paboTbl C MH-

CTPYMEHTOM

CyeTumnk cpegHen
paboTbl C MHCTPY-

MEHTOM

CyeTumK ponromn
pPaboTbl C IHCTPY-

MeHTOM

Twvn gaHHbIX

UINT16

UINT16

UINT16

UINT16

UINT16

UINT16

UINT16

CMBON

CMMBOJT

UINT16

UINT8

UINT8

UINT32

UINT32

UINT32

KonTponnep EtherNet/IP (npowumnska Bepcun 3.05 u Bbliwwe)

Tun Uma Twn gaHHbIX
Bbixop Lindposoii Bbixog BUT
(pene)
Bbixop YcTaBKa ckopocTy, UINT16
06/MUH
Bbixop CocTosaHune BUT
Murtanne
Mutanne Cvna ToKa aneKTpo- UINT16

nBuratend, MA

1 6ant

1 cnoso

1 cnoso
2 cnoBsa

1 cnoso

1 cnoso

1 cnoso

1 cnoso

1 cnoso

1 cnoso

1 cnoso

1 cnoso

6 6anToB

20 6anToB

1 cnoso

1 6ant

1 6ant

2 cnosa

2 cnosa

2 cnoBsa

Pa3mep faHHbIX

Pasmep paHHbix Appec Modbus

FC4173

FC4174

FC4 175

FC4176

FC4177

FC4178

FC4179

FC4 180-182

FC4183-192

FC4 99

FC4 100

FC4 100

FC4101-102

FC4 103-104

FC4 105-106

Appec Modbus
FC511

FC6 10

FC6 11

FC416
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Tun Umsa Tun gaHHbIX Pasmep AaHHbIX Appec Modbus

Mutanne Ckopoctb BpaweHua UINT16 1 cnoso FC417
3MeKTpoaBUraTens,
06/MUH

Mutanne Temnepatypa anek- UINT16 1 cnoso FC418
Tpogasuratens, °C

Murtanne Temnepatypa KOH- UINT16 1 cnoso FC419
Tponnepa, °C

Murtanne AlarmStatus BUT 1 cnoso FC4 46

Mutanne YcTaBKa ckopocTu, UINT16 1 cnoso FC310
06/MUH

MurtaHne CocrosHune BUT 1 cnoso FC311

MurtaHne NpeHtnoukatop uH-  UINT16 1 cnoso FC4 60
CTpyMeHTa

MurtaHne MwuHUManbHas cko- UINT16 1 cnoso FC4 61

pocTb, 06/M1H

Mutanne MakcumanbHasa cko-  UINT16 1 cnoso FC4 62
pocTb, 06/MUH

MuTtaHne Mmetowasaca upeHtn- BUT 1 cnoso FC4 63
brKauma MHCTPYMeH-
Ta

MurtaHne CepuinHbin Homep uH-  CUMBOJT 14 6ainToB FC4 64-71
CTPyMeHTa

Mutanne Hnametp nogowsbl,  UINT16 1 cnoso FC4173
MM

MuTtaHne CmeleHne NHCTpy- UINT16 1 cnoBo FC4 174
MEeHTa Nno ocn Z, MM

MurtaHne Op6wuTa nHcTpymeHTa, UINT16 1 cnoso FC4175
MM

MurtaHne Macca nHctpymenta, UINT16 1 cnoso FC4176
r

Mutanne CmelleHve LeHTpa UINT16 1 cnoso FC4177
TAXKECTU UHCTPYMEHTa
no ocn Z, Mm

MutaHne WnpwvHa nogoLwBbl, UINT16 1 cnoso FC4 178
MM

MurtaHne [nvHa nopowsbl, MM UINT16 1 cnoso FC4179

MurtaHne Bepcusa npowumsku C/MBON 6 6aiiToB FC4 180-182
VHCTPYMeHTa

Mutanne Mopenb nHctpymenta  CMMBOJT 20 6aitToB FC4183-192

Mutanne Bepcua npowmsku CMMBON 6 6aiiToB FC4 20-23
KOHTposnnepa

MuTtaHne MNpogonxutenbHocts  UINT16 1 cnoso FC4 99

MCNoMb30BaHWA UH-
CTPYMEHTa, 4

MurtaHne MpopomxutensHocte  UINT16 1 6ant FC4 100
VCNONb30BaHNA UH-
CTPYMeHTa, C

MuTtaHne MpoponxutensHocte  UINT16 1 6anT FC4 100
MCNONb30BaHWsA UH-
CTPYMeHTa, M H

Murtanne CYyeTumnK KOpoTKOM UINT32 2 cnosa FC4101-102
PaboTbl C MIHCTPYMEH-
TOoM
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Tun Umsa n AaHHbIX Pasmep AaHHbIX Appec Modbus

Mutanne Cuetumk cpegHen pa- UINT32 2 cnosa FC4103-104
60Tbl C MHCTPYMEHTOM

MutaHne Cyetunk gonroii pabo- UINT32 2 cnoBa FC4 105-106
Tbl C UIHCTPYMEHTOM

Mpumep npeo6pasoBaHNA NPOTOKOA LWJO3a B Nporpamme
Siemens TIA Portal V14 (Bepcua npownBku 3.04 n HYXKe)

Hwike npuBoaMTCA CKPUHLWOT 13 nporpammbl TIA Portal V14, nokasbiBatowmii nprmep KOHGUryprpoBaHua wntosa. ins
obecneyeHus paboTbi Wwito3a Hilscher NT 50-RS-EN B cucteme cnepyet ucnonbsosatb dain GSDML. laHHbIN daiin BXoAUT
B cocTaB naketa Gateway solution DVD, KoTopblil MOXeT 6bITb 3arpy»eH Ha caiiTe hilscher.com.

E Topology view Lﬂ_!, Network view 1 Device view

Device overview |

.2l [Module |Rack | Slot laddress | Q address | Type Article no. | Firmwiare
| ~ ntsDenpns 0 0 NT 50-EN/PNS ENEY
» PN 0 o0xi niS0enpns
SetRelay (1] 1 63 1 Byte Output
SetSpeedRzgister Q 2 64..65 2 Byte Output
SetOperationRegister (1] £ B6..87 2 Byte Output
DeviceName 0 4 68..87 20 Byte Input
Commoninputs (1] 5 88..95 8 Byte Input
Miscinputs (1] 6 96..127 32 Byte Input
AlarmStatus (1] 7 128..129 2 Byte Input
FirmwareVersicn (1] 8 130..149 20 Byte Input
Fartversion o 9 150..169 20 Byte Input
SerialNumber o 10 170...181 12 Byte Input
GetSpeedRegister (1] 11 182...183 2 Byte Input
GetOperationRegister (1] 12 184..185 2 Byte [nput
ReadCoils (1] 13 186...187 2 Byte Input

OcHoBHble onepauuu gna Modbus RTU

lMepep 3anycKoM MHCTPYMEeHTa HeO6XOAMMO BKIKOUMTb KOHTPOIEP SNeKTponprBoAa. [epBoii npoLeaypoi, KoTopyo
cnepyeT BbIMOMHUTL, ABNAETCA NepeBo/ KOHTPOEpa 3eKTPONPUBOAA B COCTOAHVIE BKOYEHA. HaumnHan ¢ NpowwmnBekm
Bepcum 3.05 faHHasA NpoLeypa OTIMYAETCA OT NPeyCMOTPEHHO B Gofiee paHHIX Bepcusx. B paHHuX Bepcnsax
Heo6X0AVMO 6bINIO OTNPABUTL Ha KOHTPOJEP SNEKTPONPKBOAA KOMaHAY «KOHTposep BKOUYEH», TOTAAa Kak B HOBbIX
BEPCUAX ANA COCTOAHNA BKNIOUEHWA NPeAyCMOTPEH LndpoBon KoHTaKT DI1. Mepep OTKIOYEHNEM NeKTPoNUTaHNA
KOHTpOJIfIepa 31eKTPONPUBOAA He 06A3aTeNbHO OTMPABAATL Ha HErO KOMaHAY OTKIOUEHUS.

lMocne BKNoUYeHUA KOHTPOJIIEpa MOXKET ObiTb 3aNMCaHO 3HaUEHe YCTaBKY CKOPOCTU 1 KOHTPOM/IEp MOXET ObiTb NepeBeaeH
B coctoAHne PABOTA nyTem oTnpaBky KomaHAaa nepexopa B coctosiHne PABOTA. B pe3ynbTaTe 3TOro MHCTpyMeHT HauHeT
BPaLLaTbCA C 33JaHHOM CKOPOCTbI0. [INA OCTaHOBKM MHCTPYMEHTa CieayeT nepeBecTn KoHTponnep B coctoaHve CTOM
nyTem oTrnpaBKu KOMaHAbl nepeBofa B coctosaHne CTOIM.

B npoLecce paboTbl peKomMeHAYyeTCA HeNpepbIBHO OTCIEXMBATb CPEAHIOI CKOPOCTb, CPefHUI TOK, TemrnepaTypy
VIHCTPYMEHTa, TEeMMepaTypy KOHTPOIEpa 31eKTPoNpUBOAa 1 riar COCTOAHUA aBapyin. ITO MOMOXKET BOBPEMS OOHAPYKNTb
BO3HVIKalOLLVIe HeUCNPaBHOCTU.

Hwke npuBoAMTCA NprMep NOCNef0BaTeNbHOCTY KOMaHA ANA 3aMycka U OCTaHOBKM MHCTPYMEHTa (Bepcua NpoLnBKy
3.04 n HuXe):

« 3anucatb 4 (0x0004) B pernctp «CocTosiHMe». B pe3ynbTaTe KOHTPONNEp 3NeKTPonpuBofa nepengeT B COCTOAHNE
BK/IOYEHWA.

+ 3anucaTb 4000 (0XOFAQ) B pernctp «YcTaBka CKOpocTu». B pesynbTaTe 6yaeT 3aaaHa ycTaBka ckopoctt 4 000 06/MUH.

+ 3anucatb 1 (0x0001) B pernctp «CocToAHme». B pesynbTaTe KOHTPOIEP NEKTPONpKBOAa NepenaeT B COCTOAHNE
PABOTA 1 MHCTPYMEHT HauyHeT BpaLaTbCa.

+3anucatb 2 (0x0002) B pernctp «CoctosHme». B pesynbtate KOHTPONNEp aneKTponprBoaa nepeiaeT B coctoaHme CTOM
N IHCTPYMEHT NPeKpaTnT BpaLaTbCA.
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+ 3anuncatb 8 (0x0008) B pernctp «CocToAHMe». B pesynbTaTe KOHTPOIEP NeKTPONpPKBOAa NepenaeT B COCTOAHNE
BbIK/IOYEHMA.

Hwvixe npuBoOAMTCA NprMep NOCNef0BaTeNbHOCTY KOMaHA ANA 3anycka U OCTaHOBKM MHCTPYMEHTa (Bepcua NpoLnBKy
3.05 u Bbiwwe):

+YcTaHOBWTb KOHTaKT DI (KOHTAKT 4 KNeMMHOW KONOJKW) Ha BbICOKOe 3HaueHwsA (15-33 B nocr.). B pesynbrate koHTponnep
3NeKTPonpuBo/a NepeiaeT B COCTOAHNE BKIIIOUEHNS.

+ 3anucatb 4000 (OXOFAQ) B pernctp «YcTaBka CKOpocTu». B pesynbTate 6yaeT 3afjaHa ycTaBka ckopocTti 4 000 06/MUH.

+ 3anuncatb 1 (0x0001) B pernctp «CoctosHMe». B pesynbTaTe KOHTPOIEP NeKTPONprBOAa NepenaeT B COCTOAHNE
PABOTA 1 MHCTPYMEHT HauyHeT BpaLaTbCA.

+3anucatb 2 (0x0002) B pernctp «CocToaHme». B pesynbTate KOHTpONNEp aneKTponpusoaa nepenaet B coctoaHne CTOIMN
N IHCTPYMEHT NpeKpaTuT BpaLaTbCA.

+ YcTaHOBUTb KOHTAKT DIT Ha HM3Koe 3HaueHuA (3a3emneHne). B pesynbTaTe KOHTPONNIEP 3NeKTPONpPKBOAa NepenaeT B
COCTOAHWME BbIK/TIOYEHUA.

*MNoapo6Hble CBeAEHNA O NMOAKMIYEHNN COAepKaTCA B pasaene «[oaKnoueHme K KNeMMHO KONOAKe (BEPCUA MPOLLNBKA
3.05 v Bblwe)».

LUndposon nurepdeiic

KoHTponnep aneKTponpriBoAa Takke MOXET NofyyaTb CUrHasbl Yepes LndpoBoi nHTepdeiic, ofHaKo Npu 3Tom
HeBO3MOXHa obpaTHas cBA3b. [InA BKNoUYeHNsA LMdpoBoro nHTepderica cnepyeT ycTaHOBUTb NepemMbluKy JP12.

B kauectBe Bxofa ana LLI/Id)pOBOFO |/|HTep¢e|7|ca ncnonb3yeTca pa3'beMJ5.yp0BeHb BXOAHOrO CUrHana CYNTaeTcA BbICOKUM,
€C/IN Ha BXOAHOW KOHTaKT nopaaeTca HanpsaxeHune 15-33 B nocT. YpoBeHb BXOAHOIO CUrHana CUMTaeTCA HU3KUM, ecnmn
Hanps»keHne cocTaBnfeT meHee 12 B nocT. nnn ecnu Bxop octaeTca HenoaKmoYeHHbIM. KOHTaKT 3a3emneHuns pa3bema
J6 ponxeH 6bITb NOAKNIYEH K o6memy [NA BCEX CMCTeM 3a3emneHuto. Pasbem J6 npu HeO6XOHI/IMOCTI/I TaKXe MOXeT 6bITb
MCMoMb30BaH 1A nNojayun ynpasnaowero HanpaxexHuma 15 B nocr.

=) I o -
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o2d]] it &
D25 55 5 s 2
D241 8 a
D23 oo
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D201 S55 5 @
D19
= -=—=-] I -
D17
= 0000 oo (oXe}
D203 —T1 T 1 I T
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Pa6ota uudpposoro nHrepdeiica

Cm. TabnuLy «OTo6pakeHMe yCTaBKM CKOPOCTM» B pasfene «KKoHTponnep anekTponpusoaa».

CamopgmnarHocTuka
D,J'Iﬂ 3anycka KpaTKOIZ CaMOANarHOoCTUKM KOHTPOINIepa 3NeKTPpoNpuBoAa CNefyeT HaxaTb U yAepX1BaTb KHOMKY S1. an
3TOM dnar coCToAHNA aBapun NPUMET 3HaueHwe 6 (OCyLLeCTBNAETCA CAaMOAMArHOCTUKa). Ecnv Bce 3HaueHns Temnepatypbl

N HanpAXeHnA HaXo[4ATCA B npeAenax ,onyCcTuMblX AnanasoHOB, NHANKATOPbI D4unD14 6yﬂyT MUraTb 3eJ1eHbIM LIBETOM.
B Cnyyae BbIxoAa 13 3TUX AMana3oHOB yKa3aHHble NHONKATOPbI 6y,ﬂyT MUraTb KpacHbIM LIBETOM.

C6poc HacTpoek

[Onsa c6poca HaCcTPOEK KOHTPOIEPa 3MEKTPONPUBOAA CeAyeT HaxaTb 1 OTRYCTUTb KHOMKY c6poca S2. ToT xe adpdekt
[AeT OTK/IoUeHe 1 NOC/eayoLee BKIOYEHEe NUTaHUsA YCTPOMCTBa.
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Bo3BpaT K 3aBOACKMM HacTpokam

IMp1 HEO6XOANMOCTI MOXKHO BbINONHWTL BO3BPAT HACTPOEK KOHTPOINIEPa K 3aBOACKUM. [py 3TOM, B Uncie npoyero,
BOCCTAHOBUTCA MePBOHaYanbHbIN afpec BefoMoro ycrpoictsa Modbus. [ins Bo3BpaTa K 3aBOACKMM HaCTPOKam
HeoB6X0AVIMO BbINOMHUTb ClefyloLmne AeicTBUA:

1. YcTaHoBUTb Nepembiuky JP15.
2. HaxaTb KHOMKy S2 1 yaepxunBaTh ee B TeYeHWe NATU CeKYHA.
3. Ypanutb nepembliuky JP15.

3awuTa oT 3anucn

Perunctpbl aHanorosbix BbIXOA0B «MMsA ycTpoNCTBay» 1 «AApec BEOMOro YCTPONCTBA» B LUTATHOM PEXUME AOCTYMHbI
TOMBKO [N1A1 YUTEHUA. DTO NO3BONAET UCKNIOYUTb BO3MOXKHOCTb CllyyaiiHol 3anucu. Ecnun tpebyeTca caenatb 3anvch B
KaKon-nnbo 13 3TUX PerncTpoB, HEOOGXOANMO BbINMONHUTL ClefytoLme AeNCTBUA:

1. OTKNIOYMTb 3aLUTy OT 3anucK, Ana Yyero 3anucatb 64 (0x0040) B pernctp «CocToaHMe.
2. 3anuncatb HOBOE 3HAaYEHNE B PErMCTP aHaNOroBbIX BbIXOA0B «MMA yCTpoiicTBa» unm «Afpec BEAOMOro YCTPONCTBa.

3. BknioumnTb 3awuTy OT 3anmncu, Ana yero 3anucatb 128 (0x0080) B pernctp «CocToaHme».

ABapuinHbIN OCTaHOB

B KOHCTPYKLMM KOHTPOIEpa 3eKTPONPUBOAA HE MPEAYCMOTPEH BXOA A BHELHEro CHrHana aBapuiHoro ocTaHoBa.
ABapWIiiHbI OCTAHOB MOXET OCYLLECTBATLCA C MOMOLLbIO MOAXOAALIErO NyCKaTens, yCTaHOBNEHHOTO PALJOM C
KOHTPOSIIEpOM 1 06ecreunBaloLLero paspbiB 1 COeAMHEHNE NPOBOAOB Kabensa NUTaHNA NHCTPYMEHTa, COOTBETCTBYIOLNX
dazam A, BuC.

CmeHa MHCTPYMEHTa

KoHTponnep 3neKTponpuBoaa He NoaaepK1BaeT OfHOBPEMEHHYIO PaBOoTy C HECKObKUMY MHCTPYMeHTaMu. [ 3ameHbl
VHCTPYMEHTa HeO6XOAMMO BbINONHUTD CledyoLme [eiCTBIA:

1. OCTaHOBUTb UHCTPYMEHT, ANA Yero 3anucatb 2 (0x0002) B pernctp «CoctoaHMe».

2. MepeBecTn KOHTPOEP NEKTPONPUBOAA B PEXIM 3aMeHbl UHCTPYMEHTa, ANA Yero 3anucatb 16 (0x0010) B pernctp
«CocTosaHme».

3. MopoxpaTtb OfiHY CeKyHAY.
4. OTKNIOYNTb MHCTPYMEHT OT KOHTPONJIepa 3NeKTponprBoaa.
5. MoaKNounTb HOBbIN UHCTPYMEHT K KOHTPOJIIEPY SNEKTPONpPUBOAA.

6. BbiBeCTV KOHTpONNEp 3NeKTPONpPUBOAA U3 peXrMa 3aMeHbl IHCTPYMEHTa, ANA Yero 3anuncatb 32 (0x0020) B pernctp
«CocTonHue».

7.MopoxpaTb OfiHY CEKyHJY, 3aTeM BKITIOUUTb MHCTPYMEHT.

MpepoxpaHuTenbHble GyHKUNMN

MNpeaoxpaHuTenbHbIii peXxum MpununHa BKNlOYeHUA

CKOpOCTb BpalleHA NHCTPYMEHTa CHKeHa TemnepaTypa KOHTPOJIIepa 3N1eKTPONPUBOAA NPeBbiILLa-
er 117°C.

TemnepaTypa MHCTpymeHTa npeBbiluaeT 134°C.
He3HauutenbHasa neperpyska

BpallyeHmne MHCTpyMeHTa OCTaHOB/NEHO TemnepaTypa KOHTpOJIIepa S1eKTPONPUBOAA NPeBbiLLa-

et 123°C.
Temnepatypa MHCTPyMeHTa npesbiwaeT 142°C.
3HaumTenbHasA neperpyska
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YcTpaHeHue HencnpaBHOCTEN

HeucnpasHoctb 0C06 ycTpaHeHnA

MutaHmne KOHTponnepa snekTponpusoga - [1poBepuUTb HanMuMe HanpsXXeHVA 48 B NocT. Ha pasbeme J2 1 cobnio-
He BKJIlOYaeTca AeHe NoNAPHOCTY

WHCTPpYMEHT He BKNlo4yaeTca « *Y[0CTOBEPUTBLCA, YTO KOHTPONIEP SIEKTPONPUBOAA HAXOANUTCA B

coctoaHun «BKJ1.» (nHankaTop D14 He muraerT).

- **YnocTtoBepuTbCsA, YTo KOHTAKT DI1 BKNtoueH (MHAMKaTop D14 He
muraer).

+ Y[0CTOBEPUTLCA, UTO KOHTPOJIEP NEKTPONPUBOAA HaXOANTCA B
coctoaHuy PABOTA (uHavkaTop D4 cBeTUTCA 3eNeHbIM).

« MpoBepuTb NPaBUNbHOCTL NOAKNIOYEHNA KOHTAKTOB MHCTPYMEHTA
* Bepcuma npolumnsky 3.04 1 Huxe.

** Bepcua npowwveku 3.05 v Bbilwe

NHCTpYMeHT HeoXUAAHHO OCTaHaBNMBaeT- - [poBepuTL dpar COCTOAHNA aBapum.
<A « [poBepuTb TEeMMepaTypbl MIHCTPYMEHTA U KOHTPOJNIEPa SNEKTPONpPY-
BOfa.
+ YAOCTOBEPUTLCA B OTCYTCTBUWN NEPErpPy3KM MHCTPYMEHTa

MNMepepaua paHHbix yepes Modbus RTUHe - YaoctoBepuTbca, 4to nepemblyku JP1 1 JP12 He ycTaHOBNEHDI.
ocyuecTensaerca « [poBepnTb CKOPOCTb CBA3W, OUT YETHOCTM, BUTHI OCTaHOBA 1 GUTBI
[aHHbIX.
« lMpoBepuTb MHANKATOPLI OTNPABKM 1 NOy4eHUa AaHHbIX D29 1 D30,
B XO/}e COOTBETCTBYIOLLMX MPOLIECCOB OHY AOSIKHbI MUTaTb.
+ YAOCTOBEPUTBCA, YTO KOHTaKTbl A 1 B nogknioyeHbl Hagnexatymm
obpazom.
« MpoBepwTb, He NPVBEAET N K YCTPaHEHWIO HEUCNPABHOCTMN UCTOSb-
30BaHNe OKOHEYHOro pe3unctopa (mepemblyka JP2), noaTArvBaioLero
K 3emse pe3nctopa KoHTakTa A (nepemblyka JP3) v noararvsatoLiero
K MUTaHWIO pe3ncTopa KoHTakTa B (nepembluka JP4).
- MNpoBepuTb agpec BeAOMOro YCTPOCTBA (YCTaHOBUTb NepeMbIUKy
JP13 n onpegenntb agpec No nokasaHMAMU HAMKaTopos D2-D3,
D17-D22)

MNMepepaya paHHbIX Yepes wnio3 I/O He ocy- - YaocTtoBepuTbCA, YTO Nepemblykm JP1 1 JP12 He ycTaHOBNEHbI.
wecrenaeTca « MpoBepuTb ceTeByio KOHGUrYpaLIMIO LWtO3a.
« MpoBepuTb 610K NUTaHNA Ha 24 B nocT.
- YAOCTOBEPUTBCA, UTO COEANHUTENBHBIV Kabenb Modbus RTU nog-
KIlOYeH Hajuiexallmm o6pasom.

LindpoBoit nHTepdeiic perynmpoBkn CKo- - YA0CTOBEPUTLCA, YTO Nepemblyka JP1 He ycTaHOBNEHA
POCTH He GYHKUMOHMpYeT + Y[oCTOBepuUTbCA, UTO Nepemblyka JP1 ycTaHoBNEHa.
+ Y[0CTOBEPUTHCA, UTO BbICOKOE HaMpsAXeHne BXOAHOIO CUrHana Ha-
XoauTcA B Anana3soHe 15-33 B nocr.
+ Y[0CTOBEPUTLCA, YTO HV3KOE HanpPAXeHVe BXOJHOrO CUrHasa Haxo-
autca B6nnsm 0 B.
- [poBepnTb NOAKIOUEHME 3a3eMNeHNA

WnpnkaTop D36 cBeTMTCA KpacHbIM, CKO- - [IpoBepuTb NopaknoyeHne koHTakto C+/C-/P+/P- B pasbeme J3
POCTb BpaLeHNA NHCTPYMEHTa Ype3MepHO
aunnm up mana

P
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YTununsauna

ONACHO!

yTVII'II/I3I/IpyEMbII7I MeXaHI/I3I/IpOBaHHbIIh WHCTPYMEHT HeO6XO[Z|I/IMO cAenatb HeNpPUrogHbIM K 3Kkcnniya-
Tauunmn, AnAa Yero cnenyet oTpesatb kabenb INEeKTPOMUTaHNA.

YTnusauma NHCTPYMEHTa JO/KHa OCYLLeCTBAATLCA COTNIacHO TPeboBaHMAM COOTBETCTBYIOLLINX
MeCTHbIX HOPMaTMBOB, KaCaloLLVXCA YTUAN3aLMMN 1 NepepaboTKM NOAOOHBIX MHCTPYMEHTOB, UX NpW-
HaANEXHOCTel U yNaKoBKK.

Tonbko ansa ctpat EC. 3anpeluaeTca yTvnnsnpoBaTb SNeKTPUYECKre MHCTPYMEHTbI BMeCTe € 6bITo-

_ BbIMU 0TX0fiaMW. COrnacHo eBpoNnenckrm AnpeKTMBam 06 yTUAK3aLMM 3IEKTPUYECKOTO U SNIEKTPOH-
HOro 060py0BaHNA, a TakxKe COOTBETCTBYIOLLMM M 3aKOHaM cTpaH EC, aneKTpryeckme MHCTPYMeHTbI
C BbIpaboTaHHbIM PECYPCOM [OMKHO COBMPATLCA OTAENBHO U OTMNPABAATLCA B LIEHTP nepepaboTku
0OTXO/10B, COOTBETCTBYIOLNI TPeHGOBAHMAM NPUPOJOOXPaHHbIX HOPMaTUBOB.

Bonee nogpobHble cBefieHns o pernameHTe REACH (pernamenTe EC, perynupyiolem npov3BofCTBO
1 060pOT XUMUYECKUX BellecTs) n anpektuse RoHS (aupektuee EC 06 orpaHMuyeHmsx Ha NCnonb3o-
BaHVe OMacHbIX MaTepuranos), a Takxe O COLManbHON OTBETCTBEHHOCTU KOMMaHUW-NPON3BOANTENA
npeAcTaBneHbl Ha cante www.mirka.com
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FEMEH

Mirka Ltd, 66850 Jeppo, Finland

RERNOE—FEFR , Mika° =@ (WTAS , BERSES L BEARBE R ) (SUHFEAEX ) FEUTHRERHEMIEME
3#F : EN61439-1:2011, EN61439-2:2011, EN 61800-3:2004+A1:2012, EN IEC 63000:2018 R4 1515 2014/35/EU, 2014/30/EU,
2011/65/EUs

= Mirka® EBHLIREHIE

& /R

Mirka Ltd
\% 66850 Jeppo, Finland
Bi% +358 20760 2111

Jeppo2025F 02419 A MIRKA f£E +358 20 760 2290

www.mirka.com

RigBisAEREN. BMRETLELBAMNEIRFRERF

3E

Mirka 4R IE 200 KB ZR4FI% T HIEFMMRHRFE
Mirka BRI RIEF N BIIRZ B 1 5. RIECUBZHENRIERIE .

MREERA I LA FERE, MRRIZEIRHEBR , Mirka FREAFHRRIIVREZRNES , BT
Hag, ABRBARIEER  SLERRBERAER, &359 NREDMT.

E3 e

Mirka RRALE EBAF RSB EA BT Z LAYBRIR,
RIS B 2 B BB AF

- EBHLIEE)

-WERE

HREE

- BIR

- BERX

RIS T B :

-Hiztg, W, RE, BR. ®&A, EAIEFRRE BX RETTIEINRRTARBEZS. SRENR
A, ok, FRAY. BREGTRRESHEETEMKIER RS B EMRR,

- EERIE Mirka FERZ M, BAFSEHERIIERI.

CERERM, Gl EBRE, HIZEEHE, FRERK. MR RRARE, E5BARNBRBLH.
£ (3 Mirka BRSO ) R, FERZHEBHEHT , EBIRELFHOEM

B Mirka 4 , fEABRIEH, § /R TEATBRIER A FR

X FEREFHNERBYEFIREIRE, LEFRK,. ABHERMYRE , HEFHETAE,
RIEPEFHBRRER , EXREREHHNRER.
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c E BHARBRXIE
é 8L B
[P SR
TZRBHR
)2 . )3
48 VDC PSU > Motor drive -+ > Tool
b T b
5,)6
| ol 2
Vacuum autostart -+
Modbus RTU master Digital interface
24 VDC PSU 1/0 gateway <+ > Robot/PLC

<EHE48VDC BRE BB (2 EHEL ) .
CEBIBEENNES (BEEL) .

R FEWEKESES 10RNITE EERAFRELH,

Modbus RTU ##1

< 5 )1 SEEESL B ALIREE#EZE Modbus RTU B4,

#3#2%] Modbus RTU £ 0#9 1/0 R>%

GERE24VDC BIREMX , HEEMC (X2 &Rk ) MBHIRE) ()1 &Rk ) ZE# DSUB-9 EE BB,

HerEslEn
- A J6 EEEKIER RS A N H i,

- 6 U5 EERESKIA R A0 A AL A S S BV IR1E.

YreEpBRIED
<JAERESK ERIN/O REBER I A

BB ALK B B B AR B

WA

PR A B E
WABRETHE
RAHAER
MEIHR

HEREIRE

48 VDC
46-50 VDC
10A

350 W

HEEE

1000 - 10,000 ¥&/4%h
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RIFRE
TR =
L
WAEO Modbus RTU (RS-485)
Profinet I/0 ( P&k )
EtherNet/IP ( FISCEIR )
4L TEFMA (15-33 VDQ)
WD 210, IEBIE N/O 4KEBES |, 250 VAC/125VDC , 10A
NRRE 0-40°C
BE BE 5% RRMENE , TR, FEK
BERE -20 & 80°C
IPE4R IP40
R
B AR 1R 380x300x210mm ( 3T x & xR )
B H1IK 3 72x30x200mm ( x & xR )
RHIEDIN SR ERH BN 95x55x210mm ( Bx & xR )
R

Ad‘éé)ﬁ&l%*ﬁ BRETHTBRAIEER !
A BRI ER TEEEE.

A BN BB R TENEARIHTEAMEN R, BEET NF-RELHTTEENIR,.

M (RBHREMRLTH ) 26, BEAKBERBRACED  NBLHBREEREN
BRI ERRE.

A’Eﬂlffﬁti&ﬁ&ﬁlﬂfz*ﬁﬁ , BELHTT ERIR.

i

==}
=

>

BESSPBERFAERERBFDEREY , SR TS TR RREEEM,
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AE&%JWL%B%%{%&EE%O
ETIEZH
A’EE&JJIEZ% RETARBRELES  FBRENEILEER.

BB ML 3K 3 L 3L

BB R BEEARERE K, B, Bb&k. ERE. REAMRSY

200
2z 3833 ©
23 @ 8 F T TTT ( Bi—I
OO0O0O0
[ep——— 10 |ve
— 10O |ono
»
4 10+ PhaseC
D26[] Dﬁ['ll |;| 1O |Phases
g8 &
mo 855 gy 1O[ [men o
D233 oo o [wTer
o a fopp s % 1o
= &,&&,&@ 10 |~
D19 -
= - -1 I 10F |o
= ©000] oo[g] 1or |«
et oA B dw 33 2 GND4sv 2 10} |r-
£03-0320 @==
TKD
Dimensions specified in
millimeters. 155 15

B IR 3 ED Rl BB BR AR 2 42 7E DIN SR SR (%R BRAIBUEIEZE ST A 35 x 7.5 KM EN50022 DIN §%1 ) 1, B4
RE VR BEAR T UMZZREFE TR , AEAREAHRTRE. NREAREA , BUERKRBIRI DR
BERIREE A 20 BXN B EYIRFAEN 10 ZXKH M3 8842,

BUNERIEMERL LNSRBAMER 10 BRTENEGNER. AR, BN PXRLT] (DFRE
358K, TREE06EXR) , AUREZ HIFBEBAEELHRK.

HEESLHEA
EEL BOxs Description
n GND it
n A Modbus RTU RS-485 (A)
n B Modbus RTU RS-485 (B)
n GND ity
EEL BOxH Description
)2 GND it
)2 48V 48VDC A
Mk {=E3] B BEAHE
J3 P+ =]
13 C+ bl
13 C- 174
13 p- %
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L BEOxH B EBAHE

J3 NTC+ (025 FHEXK)

J3 Phase A (025 FHEXK)

J3 Phase B %=

J3 Phase C 2

)3 GND HAE

)3 NTC- "
Shield i |, Mirka HLEER X2

EEL BOxs Description

Ja com #KEBEE COM

Ja NO #KEBES NO

L BOXH Description

J5 DI BEHEERRHRMANA

J5 DI2 R HEIE R IR AN 2

J5 DI3 R HER R G AN 3

J5 DI4 BEEREHRAN 4

EEL BOxs Description

J6 15V 15 VDC % i

J6 GND 3.0

BB

= Description

s1 B R4

s2 SR

ERITHSA

BRI Description

D2 HBIRGEEETT , MRHFREME 1 2E , IT5E, Modbus RTU ML HEIERIT |
71,

D3 HEREEERT , MREEREME 3 BE , WIT5TE. Modbus RTU ML iEHERAT |
i1 2,

D4 IERBERIT. TEFLR , AT ; TEETH , BET.

D14 BHIESPRBIERIT. BRI T FRREE , REIT. BRI T RARSET
4T N ¥ko

D17 BIRIGEEERIT , MRHFRIREME 5 B |, ITE. Modbus RTU ML HEERAT |
1 30

D18 HBIRIREEETT , MRHFREME 7 2E , T, Modbus RTU WAL HEFERIT |
1 4o

D19 HEREEERT , MREEREME 9BE , WIT5TE. Modbus RTU ML iEHERAT |
i 5,

D20 HEREEERT , MREEREME1180E , tIT5#8. ModbusRTU MALE3EFE RAT |
i1 6o

D21 HRIREEERT , MREEREME138E , HIT5#. ModbusRTU MALith 3t 18 RAT |
17,

D22 Modbus RTU M#Lits 38 RAT | 1 8o

D23 R D2-D3, D17-D22 ERITHEI A Modbus RTU MALiBaE | BT S22,
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ERIT

D24 MRHREHERFIEOSH |, LT RE,
D25 MRPIRE T BRRSIE |, LT 5Tk,
D26 e BIRASIE TRIT o
D29 Modbus RTU #Z W $8 R4T o
D30 Modbus RTU & %8 4T o
D36
HRIEEBEI R
I8 BNEIE (HID8)

AIROS 650 CV/NV
AIROS 550 CV/NV
AIROS 350 CV/NV
AIROP 312 NV
AIROS 150 NV
AIOS 130 NV
AIOS 353 CV/NV
AIRP 300

iR
RE
=}

B

D4 DI3 DI2 DI

1 0 0 0 1
2 0 0 1 0
3 0 0 1 1
4 0 1 0 0
5 0 1 0 1
6 0 1 1 0
7 0 1 1 1
8 1 0 0 0
9 1 0 0 1
10 1 0 1 0
11 1 0 1 1

- -
w N
- -
o o
- O

i
DI4 DI3
o 0

1 1
Modbus RTU M\ #lith 31t & 7R
BIT8 BIT7

D22 D21

Description

4000

4000

5000
1000

TRIEEBEFERE (/24 )

I8/ IAfS IBfH IAESH

HEE R SRR
4000~ 4000- 5000-
10000 8000 10000
4000 4000 5000
4500 4333 5417
5000 4666 5834
5500 4999 6251
6000 5332 6668
6500 5665 7085
7000 5998 7502
7500 6331 7919
8000 6664 8336
8500 6997 8753
9000 7330 9170
9500 7663 9587
10000 8000 10000

DI2 DI

0 0

1 0

1 1

BIT6 BIT5 BIT 4
D20 D19 D18

IR

1000-
3000

1000
1167
1334
1501
1668
1835
2002
2169
2336
2503
2670
2837
3000

BIT3

TELRATREHIIRME, SN B TR CH/C-/P+/P-&IEFPAIREFHEHIER , BHAE,

BRAHRE (/108 )

10000
8000
10000
3000
% LED BUE
D2 D3 DI7 DI8 D9 D0 D2
X
X
X X
X X
X X X
X X X
X X X X
X X X X
X X X X X
X X X X X
X X X X X X
X X X X X X
X X X X X X X

Bk

ZiE

BT, BREE

BT, BREE

BIT2 BIT1
D3 D2
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Bk i8R
Bk
P2
P3
JPa
JP12

JP13

JP15

RRE
RRE

RRE
RRE
RRE
RRE

KRB

TREHERELSINDE

5|M (Bi& , RY)

Description

TRE LA R A=A
MRIE |, N 2700 KK IG B FE B E
Modbus RTU 5| il A 15| B Z 8]

MRIZE |, ¥ 10kQ W R BHERERESE
Modbus RTU 5| B,

MRIZE |, ¥ 10kQ B LR BASRERESE
Modbus RTU 5| i Ao

WMRRE , WEKRIEH S,

WiRE , D2-D3, D17-D22 & 4T 155 H 24
B Modbus RTU M\#lithiit , TR RFIRIZE

o

EBENHRE,

Description

PE (&&-HB , 1.0 KEA

mm?)
1(#%8&, 1.00
mm? )
2 (E®, 1.00
mm?)
3(2&,1.00
mm? )
A (Xt 0.25
mm? )
B (¥ , 0.25
mm? )
C(&®, 025
mm?)
C(#&, 025
mm?)
D ( #*& , 0.25
mm? )
E(HE&, 025

mm?)

A

B8

cH

R NTC- fl P- —REEZEZELANE—5IH.
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Hilscher NT 50-RS-EN &L 88 .48 51 il 5 B ( FL=\ DSUB-9 )

we

&

=] —
SIH (BE ) Description
1(BH®,WH) it
4 (¥t ,BN) Modbus RTU ( A , RxD/TxD+ )
5(%&%,GN) Modbus RTU ( B , RxD/TxD-)
FRERE FREE

U FHEERE (EHFhRA 3.05 REFMRA )
Enable-State :

NEWERESZT | 54 BFUERBINERA/PLCHY 24V MR | TSR F5F 6 N ALERBIHLRRA/PLCHY OV i

Hifo

ATREREME  ARNFABINEASHAFL , THEnable-Statefi HIRBN KRBT, X EZFILDEMK

R B8 15 B fF A ALAE BE R Y 3 5K 2 B BB 48 £ #EEnable-State
BEZRHIFEER

P A AR RIEEL AT Mirka B3R BHHER (MIA6519011) , ASRIBRA BN BB B /F1LThEE. At , FiwFHS
ERFEHBHERENE ) RKTF  FRFH7 ERERR O WRF,

L Tmpy

PE|IPE| 1| 2 F1 |3 4 |56 17

X1

NEESERE 2

Enable-State 185 A /PLC #i il 24V X1:4 (EHEZISIH 5. D)
#l88 A/PLC OV X1:6

BB SER + X1:5 (EREEISIR J4, NO)
B BEER - X1:7

Mirka® Motor Drive Cabinet

zh

133



zh

Modbus RTU

3% RS-485 # O M9 Modbus RTU # AR 5B HLIRZ)BIE . BHLIXBN AL B 5 Modbus RTU MALIRE , BRIAM MLt 3E
N 860 MEMHLIBLES S — Modbus RTU Mig& 428 , M a7 LA kM AL itttk

B LB )1 EELATF Modbus RTU BfE, BIUFEARBREL  RREENE—S (BEEXREL )&
Mo J1ERELAI S| A #82HTF RxD/TXD+ , 5| B #82F RxD/TxD-o

RS-485 Bt &
piEsES 19200
TEM B
(=TI 1
BAENL 8
Y% B 1785 (F1. F5. F15)
ok BExH =2 L
00001 - 00012 Uint16 BFmL TREBLE 1-11 , AR ER,
éé 12 R F IRz £y 4k
WARIFER (FA)
g+w$ﬁﬁ)k§ﬁ%§ 30001-30016 ¥ AT HeNER. KA “HETRITHR RIEEZT BB BRHIE TENFEET R
T "B o
::57l4 BiEER £ Description
30001 Uint16 =3 BN SR FIRMIRTEE T BRI 25% H9 R
30002 Uint16 BT EitH T EREEY R RE —79°CH
R
30003 Uint16 IR EBALIR 3h it BB HLIR 3R T R PR A —
73°C KRB
30004 Uint16 AT EIHE TERERE A BRE —134°C
HIR B
30005 Uint16 BN I BB AL IR 358 RS R PR A —
117°C KRB o
30006 Uint16 FIETEiTH TEREBRDEL"BRE —
142°C HIR o
30007 Uint16 = 1B AR B T3 BB HLIR R A = 1k BRI —
123°C K9IR o
30008 Uint16 B PR HSE B 1T WMABERE 44 E52VDCEE
RERE
30009 Uint16 U= hiR iR B 15.1 A R B,
30010 Uint16 S BRI B 18.2 A HRE.
30011 Uint16 KA Z1TE EEE T 60 #HYIR B
30012 Uint16 FE AR ETRENTF 208 E 602
HIR B
30013 Uint16 5= AT BT ERZ 20 BHREK.
30014 Uint16 A/t ez SN S
30015 Uint16 ERAD % ERAN D #HE.
30016 Uint16 ERAME ERANR .
30017 Int16 2 B, BNER,
30018 Uint16 237 IR (/98 ).
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30019
30020
30021-30030

30031-30039

30040-30046

30047

30061

30062

30063

30064
30065-30071
30174*
30175%
30176*
30177*
30178*
30179*
30180*
30181-30183*
30181-30193*

HiERE

Uint16
Uint16
Char[20]

Char[18]

Char[14]

Uint16

Uint16
Uint16
Uint16
Uint16
Char[14]
Uint16
Uint16
Uint16
Uint16
Uint16
Uint16
Uint16
Char[3]
Char[10]

B Description

ITEERE IERENSENE C

LIRS R E BEHIRRENE MR °Co

ELI e EHRAMGIERE , @20,
1 A 18 H 14:00%

ERFRRAS ERHFRRAF B ALIESNIREIS | a0
“Al1.3 123456"

B IR 55 BB FSIS , W
“749474379001"

RERSHE fﬁ%ﬁﬁ%‘iﬁﬁ—ﬁﬁ‘ﬂ@iﬂﬂﬁﬁ
=

UFENMBENEAS. BoHE
&

BAML, BE

YRR IRERE, MRER
MENRRTBEE ,

BEARESFIE 5 BoE
HEER.

0x0000 = Rt &K
0x0001 = TEF &

0x0002 = EBALIR B T A

0x0004 = 33 BB

0x0008 = REBFE

0x0010 = T B E

0x0020 = BAIEAT
0x0040 = ¥R T &

0x0080 = BB &
0x0100=EEFEHRITE
0x0200= T B4 3% Al & HH I U fE
0x0400 = R & H REEN
0x0800 = EREABE AR
0x1000=T EWfFF ( EEPHT )

ITEID

IERNEE

IERAREE

IEEHRZ

ITEF3IS

IERER

TEZRB

IEmE IERE , 2UEXK,
TEEE

ITEEN TEEN
TERREE

TERKE

T EE#RRE B #RRZ , B30 0.04
IEHSEMH
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R * EREHRAR 3.05 REHFRA , TEEHFN 0.05 REFRA.
RS 1788 (F3. F6, F16)

-5l BiEEH =20 Description
40001-40010 Char[20] REBHR BKI19NATEIRAF , @W“AIMD
749474379001,
40011 Uint16 BRI EE EEIREME , MIEKFREE , it
TFIENRIDMRRERZE,
40012 Uint16 BE BHESRES , EUATASE :
0x0001 = &1T
0x0002 = fZ1k
*0x0004 = FF
*0x0008 = %

0x0010 = T EF#FF 14
0x0020 = TE TR
0x0040 = ZEHE AR
0x0080 = /& AB AR

B HEAFRSMEN , ZHE
REERE RS , MARSHR
DS, Bl BHHEIT T EEE
HE Ao

40013 Uint16 ML HE ZKIAMEN S , BMBEEE , AL

o

R *BEHFRRA 3.05 REHRATEE

Profinet 1/0 =% EtherNet/IP % (Hilscher NT 50-RS-EN)

R B LIRS EF T E VR Profinet I/O = EtherNet/IP i &35 , M AT BAAEA Hilscher NT 50-RS-EN M3k, <@ M
X E#) DSUB-9 EHEK M B MRS £ B9 )1 EBEL SBHIEMEE, U TRMK L DSUB-9 ( X2 L ) M52
B

=i SERN | BRE
1 4 RXD/TxD+ BEURBIR/ & A R EAR
4 RxD/TxD- BRBRE/ R IEBRE AR
5

10 kQ Y £ 37 83 BE BR1E I EBE HEZE "RxD/TXD +" M %,
10 kQ B T H7 88 BE BR1E U EBE HE Z "RxD/TXD "M% o
B BATE Hilscher A R T A XX MEE T EMFEM A © www.hilscher.com

BLE

1ER Profinet I/O Mi& % 5% EtherNet/IP I/0 SEELESAT , Mirka 2T & E B M, Hilscher 22 T #9“SYCON.net” 3R 4 A 1A
FAREHEEIRE . Hilscher 22 FH“Ethernet Device Setup” RF AT AR EXMEER B, BEZEERBERRG ,
EFAE P ik,

Profinet # BAIA M &5 Bl iE
IP #th3ib 192.168.2.191
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FREDE 255.255.255.0
L VINZES 0.0.0.0
REBW nt50enpns
AR 118
102 ( El#FAR S 3.05 REFARAE )
AR/ 5
EtherNet/IP # ERIA M & HL B
IP tth3iE 192.168.125.110
£ MirkaENIP
WAL 101
AR 102
WHAH 100
RS 5
Profinet 1/0 2| Modbus RTU 155 B4 B¢k Z< 3.04 X E IHIRA
= gllgodbus 57 BEKE KBS Profinet I/O BEKE
SetRelay 00012 1 MN&E BB 1 1 FIREE
SetSpeedRegister 40011 1 1N&1788 B BE 2 1 F5H
SetOperationRegister 40012 110N 81788 B BE 3 1 ¥4
DeviceName 40001-40010 10 NE 1R X108 4 10 FHA
Commonlnputs 30017-30020 4 NEF1EES (Y 5 4FHA
Miscinputs 30001-30016 16 NEiFae ER5H 6 16 FHA
AlarmStatus 30047 1 NEFeR BRI 7 1FRA
FirmwareVersion 30021-30030 10 NE1FES CEEZE 8 10 FHA
PartVersionSerialNumber 30031-30046 16 N&1FEs B 10® 9 16 FHA
GetSpeedRegister 40011 1 NEiFR (EEZE 10 1 FHA
GetOperationRegister 40012 1 NEER (P 11 1FHA
ReadCoils 00001-00012 12 NkE (R 12 2FTHA
Profinet 1/0 JX 31 28 B MR 7 3.05 SR E HT AR A
Slot xR B BiEER BREKE Modbus b3t
Slot 1 17T g?ﬁm (ke f 1FH FC511
Slot 2 2 7Tk HIFIRTEME (5 UINTI6 1% FC6 10
D)
Slot 3 2 FA BE iz 15 FC611
slot 4 8 FHHA E*{L%iﬁ (% UINT16 1% FC4 16
=3
g#{ﬁ%ﬁ (¥%/% UINT16 1% FC417
BHLRE (C°) UINT16 1% FC418
WEERE (C)  UINTI6 1% FC419
Slot 5 8 FIHA IRz 25 E 4 CHAR 6 FH FC420-23
Slot 6 2FTHHMA AlarmStatus iz 1% FC4 46

Mirka® Motor Drive Cabinet
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Slot xR M BiERR BREEE Modbus #tb 11
Slot 7 4 FHHEA HIRIZEME (H/ UINTI6 1% FC3 10
)
BE iz 1% FC311
Slot 8 8 FHHA IEID UINT16 1% FC4 60
B/ (/9 UINT16 1% FC461
)
BAEE (¥/9 UINT16 1% FC4 62
)
IEBRE iz 1% FC4 63
slot 9 16 FI A TEF3IS CHAR 14 F75 FC4 64-71
Slot 10 8 FHWHA BER (ZK) UNTI6 1% FC4173
IBZ{RB (Z UINTI6 1% FC4 174
xK)
ITERE (Z UINT16 1% FC4175
*
IBESE&E (%) UINT16 1% FC4176
Slot 11 R2FFHEA TECOGZm® UINT16 1% FC4177
(2X)
BEE (ZEX) UINTI6 1% FC4178
BKE (ZX) UINTI6 1% FC4179
ITEEH# CHAR 6FT FC4 180-182
TEHSER CHAR 20 F FC4183-192
Slot 12 16 FH A TEMEA/DEE  UINT16 1% FC4 99
TEFAVK UINTS 1F1 FC4 100
TEFEADHE  UINTS 177 FC4 100
TEFEASEITEH  UINT32 2F FC4101-102
TEMFASITE  UINT32 2F FC4 103-104
ITEMFAKITE  UINT32 2F FC4 105-106
EtherNet/IP X3 88 E 4 AR 7S 3.05 S E FTAR A
B3] & BiER BREKE Modbus b 11
W WEmE (KBEE) 173 FC511
i HIRIREME (/29 UINT16 1% FC6 10
)
W B fiz 1% FC611
WA 2F
WA BHBER (ZR) UINT16 1% FC4 16
WA BLEE (/D UINT16 1% FC417
)
WA BHLRE (C) UINT16 1% FC418
WA W ERE (C) UINT16 15 FC419
WA AlarmStatus [ 1% FC4 46
WA HIRIZEME (/29 UINT16 1% FC3 10
)
WA B fiz 1% FC3 11
WA TIEID UINT16 15 FC4 60
BWA B/NERE (/9 UINT16 1% FC461
)
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el

BA

LN
LN
LN
BA
\WA

\WA
BWA
\WA
WA
LTPN
LIPN
A
A
WA
LTPN

& BHiEHRE
BAREE (#/2 UINT1
)

IEEHE iz
IEF3IS CHAR

BER (EXK) UINT1
IEZwm®B (ZXK) UNTI
IERE (ZEX) UINT1
ITEER (=) UINT1
TECOGZm® (Z UINTI
xK)

BEE (ZXK) UINT1
BEE (2X) UINT1
T EE#RE CHAR
IERSER CHAR
Xz 3R E 4 CHAR
TEEANE UINT1
TEFADEK UINT1

TEGADHE UINT1

6

6
6
6
6
6

6
6

6
6
6

IEFEREITTH UINT32
IEFERATITH UINT32
TIEFERAKITH UINT32

BERE

=

1%
14 ¥

4 4 4 4 AR

4 4

6 FT
20 FF
6 FT
1%
177
177
2F
2F
2F

zh

Modbus bk
FC4 62

FC4 63
FC4 64-71
FC4173
FC4174
FC4175
FC4176
FC4177

FC4178
FC4179
FC4 180-182
FC4183-192
FC420-23
FC4 99

FC4 100
FC4 100
FC4101-102
FC4103-104
FC4 105-106

780717 TIA Portal V14 < Bk 54 /R4l 3.04 =% 5 |H kiR A

TR TIAPortal VIA WREBE , ERMAFMXBMFAZIREH, GSDML XHALTF AIM hilscher.com TEHI M %
R DVD # , B FF Hilscher NT 50-RS-EN PSS R i B BB R &b,

[? Topology view Hﬁé Network view 1 Device view
¥ - [Module |Rack |Slot laddress | Q address | Type | Firmware
Bl * nt50enpns (1} 0 NT S0-ENIPNS 34
 PNHO 0 o0xi nis0enpns
SetRelay (1] 1 1 Byte Output
SetSpeedRzgister Q 2 2 Byte Output
SetOperationRegister (1] 3 2 Byte Output
DeviceName (1] 4 68.87 20 Byte Input
Commoninputs (1] 5 88..95 & Byte Input
Misclnputs 0 6 96..127 32 Byte Input
AlarmStatus 1] 7 128..129 2 Byte Input
FirmwareVersion 0 8 130...149 20 Byte Input
Farversion o 9 150..169 20 Byte Input
SeralNumber o 10 170...181 12 Byte Input
GetSpeedRegister (1] 11 182..183 2 Byte Input
GetOperationRegister 1] 12 184..185 2 Byte Input
ReadCoils 0 13 186...187 2 Byte Input

Modbus RTU By E 738 /E

B TEZE , SRR MAL T RARS. BEEMNRERFBNERIF[EEN B BRS. MEFRA3.05
T BRESBERTE. ERERAT , MEBNEEER BERARE ST MEMRED , HF5IH DN

W BB AR,

LERYEE BB, FRHRR EARS B F.
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O, MERE P12 Bk

L )5 AERFEEOMNEA. WRN15-33VDCWBEEREMBIFMASIE L, WEMABARNEKE, MRBEER
F12VvDC AL F 3 , MAmABANEKE, EZHIoNEHSIHSREREZRERE. NEEE , J6iERE
SKEH A R4 15 vDC Bl HBE,

7o
T

o

5 Frpr—
23 53538 3
1 1 1 1 1 1
O O[O O OO
—_—— = —- -
DD D J6 J5
s B
o2c(] it &
b5 55 % s @
D241 o a
D23
D220 M ot J2
21 e ot
= $88g
EE o]
D18 - - -
D173
=] 0000 oo [ON@)
D23 T T T g T T
GND A B GND ==} 52 GND48v
= =
BFEORE

#S L SNBH S — BRI EREELRE,
ERIPIES

HET o1 MR, BARFFRTREARNE. HBERSHESMREN 6 (ANET) . MEBEMBEER
ESEEM , D4 M D14 B RTHNGET . MRBERBEREREBTEN , WZSERITHAEKLIT,

140 Mirka® Motor Drive Cabinet



BuIheg
THERTFECRA S | LSNTmH R, AR BT X SRR,
e iRETEE

WEEE , IHENEHPEFEORERE S B RINRE., HREFRE B 2 EE Modbus AHLIbHE |, HF
BAKEN TERBREN R MNRE. FRATIRREL]E :

1. % & B JP15,
2. BRTHRES2%BE 5 ¥,
3. BBRIPIS,

B ARY

FEZBW MU RS ERBEENRSE, UBFREA, NEFIXLESES , BESHROT
1.5 A 64 (0x0040) Z"##E"F 172 , RABARYF,

2EAFEEREEH M RIEFFH.

3. B A 128 (0x0080) Z"#&1F" &7 , BABARY.

Z2FIE/IZSFL

BHEH A EERAURARANFREEIL/E2FLESHRAA. TEBNRIAMHERKSBENRME , ATE
ERUIMT T R4 A, BAEM C LK.

KAt TEFE#RINEE

E—ABENRHTNERESHIEGH , BEMHEHASEE-—IIE, FRIENSRAOT :
1.5 A 2 (0x0002) E#R1F" & 78R , FLEFLET.

2.E A 16 (0x0010) B g E"HF175R , BABNRHLITEMA LTLENIE,

3.5 1 D EMNENERS IR T RENTE,

ANBHIRF FIRTHIRENIE,

SEH T EEEE AR,

6.5 A 32 (0x0020) "R {F' & 78 , BABYRFHTIEEELH,

15 1 BHERFFMIE,

R ER RH

T Bt AMEERRS .- BHIRENEN 117°C
. TERE#EY 134°C

IEZ£ELE . EBHLIREEN 123°C
. TERE®BY 142°C
- BEBER

Mirka® Motor Drive Cabinet

zh



zh

B R IE R

AEIR HEMR
BRI TR . BB )2 ERBEF 48V , RERFER,
IEFRBH. CRBBYRZFEBRL T BIHRE" (D14 RFKEF ) o

- HREDN REEREHA (D14 RKNKE) -
- REBNRZHREL TFIZTRE" (D4 TELT ) -
- RETEMBRAYE  SIMESRERER?

*3.04 MEIHRZA

**3.05 FEFHARA

TERRFLE, - RERBRSES.
- REBRYRHNTERE,
- RETERATH.

Modbus RTU BE T Lk - RERBRRE IP1F P12,

- REFEE, TERE. FLEBE.

. RERFEAZWIERIT D29 M D30 ; B4 LAERER , ZFER
T &N

- KRES|IH A MG B REEEIER,

- RERBRMAIRBPESS UP2), 5| A FHIEESET UP3). SIH
B LHIEBBHES (JP4) SRARRIX AN B,

- REMNEIE (RE P13 Bk& H EFIERIT D2-D3. D17-D22
REY 2 B k) o

1/0 MXBEEFR I, - RERERIRE IP1FIP12,
- REMXMEEE
. ®&E 24 VDC EBiR,
. #% Modbus RTU SEEL RS R R B EEIE T,

BEHERHIFEORIE, - RERBRIRE IP1,
. RERBEIRE P12,
- RESRARE , ZBEMN T 15-33 VDC ZH,.
- RERBADE , ZRENEESRE,
. REREMIERE,

D36IETRITALE , RTEREAR/A®. - BE I3 LM C+/C/P+/P- KB,

WEE S
yeA o
KTHERE , FZRNEHTEFTTEA,
BFATAEMBAFNARANS, @ENRANER/REEEBREN.
NRRRE  BAFNEN I EEZRIAREEFEYNF. NEFXTEFEFHNESEZNREES
HACEEHE , Bk EAAFRA B3 T 24708 0 U E H 3% B IR B Uk
WMFEAX REACH, RoHS MEATBUHARENESEL , H1HE www.mirka.com
[

142 Mirka® Motor Drive Cabinet


https://www.mirka.com

Declaration of conformity

en| UK

Mirka Ltd, 66850 Jeppo, Finland

tronic Equipment Regulations 2012.

declare under our sole responsibility that the Mirka® products (listed below and see "Technical data" table for particular model) to which
this declaration relates are in conformity with the following standards or other normative documents: BS EN 61439-1:2011, BS EN 61439-
2:2011,BSEN 61800-3:2004+A1:2012, BSEN IEC 63000:2018 in accordance with the regulations The Electrical Equipment (Safety) Regulations
2016, Electromagnetic Compatibility Regulations 2016, The Restriction of the Use of Certain Hazardous Substances in Electrical and Elec-

Products: Mirka” Motor Drive Cabinet

Jeppo 19.02.2025

MIRKA

Manufacturer / Supplier
Mirka Ltd

66850 Jeppo, Finland

Tel. +358 20760 2111

Fax +358 20 760 2290
www.mirka.com

Importer Information
Mirka (UK) Ltd

Saxon House

Shirwell Crescent
Furzton Lake

Milton Keynes

MK4 1GA

Tel. +44 (0)1908 866100

UK
CA

This chapter is an addition to the English language chapter of the manual in order to fulfill the UKCA regulation
requirements. Please refer to the English language chapter for more information about your product.

Statement of Compliance

We Mirka Ltd, hereby declare under our sole responsibility that the above-mentioned products, to which this statement
relates, complies with the compliance conditions in Schedule 2 of The Product Security and Telecommunications
Infrastructure (Security Requirements for Relevant Connectable Products) Regulations 2023.

The defined support period for the above-mentioned products is two years after the production date. The production
date can be found on the marking plate of the products month/year.
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Mirka Ltd
Finland

Brazil Mirka Brasil Ltda.

Belgium Mirka Belgium Logistics NV
Canada Mirka Canada Inc.

China Mirka Trading Shanghai Co,, Ltd
Finland & Baltics Mirka Ltd

France Mirka France Sarl

Germany Mirka GmbH

India Mirka India Pvt Ltd

Italy Mirka Italia s.r.l., Cafro Sp.A.
Mexico Mirka Mexicana S.A. de C.V.
Netherlands Mirka Benelux B.V

Poland Mirka Poland Sp.z 0.0
Singapore Mirka Asia Pacific Pte Ltd
Spain KWH Mirka Ibérica S.A.U.
Sweden Mirka Scandinavia AB

Turkey Mirka Turkey Zimpara Ltd Sirketi
United Kingdom Mirka (UK) Ltd

United Arab Emirates Mirka Middle East FZCO
USA  Mirka USA Inc.

For contact information,
please visit www.mirka.com

Dedicated to the finish

© Mirka Itd 197686 02-2025
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