OMmRON

JUSP-NS600

Indexer-Baugruppe

Intelligente und einfache Positionierungs-
I6sung.
* Keine Programmiersprachen erforderlich.
Far direkten Anschluss von Servoantrieben der
Sigma-II-Serie
* Erméglicht Steuerung Uber serielles Netzwerk und
einzelne E/A

* Konfiguration, Betrieb und Uberwachung der
Servoachsen

* 128 programmierte Indexbewegungen

* Verfeinerte Methoden und Funktionen fir intelli-
gente Steuerung, wie z. B. Programmtabellen oder
Positions- und Geschwindigkeitstabellen

« Uber das serielle Netzwerk kénnen bis zu 16 Servos
angeschlossen werden

¢ Mit der Software SigmaWin+ kann das System
einfach konfiguriert werden

Systemkonfiguration

Verwendung serieller Kommunikation Verwendung digitaler E/A

Host-Controller SPS

s

Steuert 16 Achsen lber RS-485/RS-422

Sigma II-Serie JUSP-NS600

Endlagenschalter,
Kontaktsensoren

Endlagenschalter,
Kontaktsensoren

Sigma-Serie
Linearmotor

Sigma II-Serie
Servomotor
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OMmRON

Technische Daten

JUSP-NS600 - Indexer-Baugruppe

Eigenschaft

Spezifikationen

Produktbezeichnung

JUSP-NS600

Geeigneter Servoantrieb

Alle SGDH-OOOE SERVOPACK-Modelle

Installationsmethode

An der Seite des SGDH-Servoantriebs montiert: CN10.

Basis-Spezifikationen

Spannungsversorgung

Erfolgt Gber die Steuerspannungsversorgung des Servoantriebs.

Leistungsaufnahme

2,6 W

Steuerspezifikationen

Programmtabelle

Programmtabellen-Positionierung durch Start Giber einen Kontakteingang
(maximal 128 Schritte)

Serielle Kommunikation

Serielle Befehle in ASCII-Code

Kommunikations-Spezifikationen: RS422 / RS485 (max. 50 m)
RS232C (max. 3 m)

Verbindung: Parallelschaltung (max. 16 Achsen)

Baudrate: 9600, 19200, 38400 Bit/s

Sollwerttabelle

Positionierung mittels Sollwerttabelle tiber den Kontakteingang
(max. 128 Punkte)

Nullpunktriickkehr

3 Arten

Weitere Funktionen

Externe Positionierung, JOG-Geschwindigkeitstabellen-Betrieb (max. 16 Geschwindigkeiten)

E/A-Signale

Eingang

Servoantrieb

S-ON (Servo EIN)

P-OT (Vorwartslauf gesperrt), N-OT (Ruckwartslauf gesperrt)
DEC (Nullpunktriickkehr-Verzégerung LS)

RTRG (Externes Positionierungssignal)

INDEXER-Modul

MODEO0/1 (Modussignal)

START/HOME (Startsignal / Ausfiihrung der Nullpunktriickkehr)
PGMRES/JOGP (Programmriicksetzung / Motor-Vorwértsdrehung)
SELO/JOGN (Programmschritt Startbestimmung / Motor-Riickwartsdrehung)
SEL1 bis SEL4 / JOGO bis JOG3

Programmschritt Startbestimmung / JOG-Geschwindigkeitstabellenauswahl)

Aus-
gang

Servoantrieb

ALM (Servo-Alarm)

WARN (Warnung)

BK (Bremssperre)

S-RDY (Servo bereit)

ALO1, ALO2, ALO3 (Alarmcodes)

INDEXER-Modul

INPOSITION (Positionierung abgeschlossen)
POUTO bis POUT4 (programmierbare Ausgénge)
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Bezeichnungen der Anzeigen und Bedienelemente

Erdungsleiter
Anschluss an die Erdungsklemme des Servoantriebs
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LED (STS)
Statusanzeige (griin oder rot)

RS-232C-Steckverbindung fur NS500-
Konfigurationstool (CN11)

Drehschalter
Zur Einstellung der Achsenadresse

Steckverbindung flir E/A-Signale (CN4)

Steckverbindung fiir serielle Kommunikation (CN6)

Abmessungen

JUSP-NS600 - Indexer-Baugruppe

MaBeinheit: mm Gewicht ca.: 0,2 kg
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Installation

Standardanschliisse

Schiitz r =
L1

A(1) Servomotor
—pw SGDH- B2

u
ey L3 i N C@3
‘L3 Servoantrieb w
LiC*224V o) D(4
L2C*20V
® 1 Impulsgeber
P
geber,
©
FG @

- 25 ), /WARN+ Fehler/Warnung
26 ), /WARN- (EIN bei Fehler oder Warnung)

CN1

%3
Speicherbatterie*4 + BAT(+){ 21
28Vbis45V - BAT(){ 22
29 ), /S-RDY+ Servo bereit

4]
e
24V +24VIN | 47 3,3kQ Em 30 /s-RDY-  (EIN, wenn der Servo betriebsbereit ist)
.
]

27 ), /BK+ Bremssperre
28 ), /BK- (EIN bei geloster Bremse)

NPN- oder PNP-Eingan L L
Sorve BiN 9ang “+ T /S-ON 40 D@ 31.J, ALM+  Alarm (AUS bei Alarm)
(Servo EIN bei EIN) 32 ) ALM- Optokoppler-Ausgang

.. X Max. Betriebsspannung: 30 V DC
Endlage vorwarts P-OT 42 ﬁtﬁ { .
(Vorwartslauf gesperrt bei AUS) I 5 Max. Ausgangsstrom: 50 mA DC

ALO1 Alarmcodeausgénge
e N-OT 431 ﬁt( 'ewve gang
Endlage riickwarts . < 38), ALO2 Max. Betriebsspannung: 30 V DC
(Ruckwartslauf gesperrt bei AUS) <3 39 ALO3 Max. Ausgangsstrom: 20 mA DG
/DEC
Nullpunktriickkehr-Verzégerung-Positionsschalter e—- pa Hj@ ey
(Verzégerung bei EIN) Va3 PAO
i
/RGRT
Druckmarken-Positionsspeichersignal »—/G 46 Hj@ @ ), /PAO Geeigneter Line-Receiver fiir die Impuls-
(Haltung bei Signalwechsel von AUS zu EIN) 35 PBO geberfrequenz
—
Programmtabellenschrittauswahl Signal 5 /SEL5S 41 g 3K @ ), /PBO S(Ij\ZSJIZiSCé\‘/::rJSan Instruments Inc.)
(Bit 5 = 1 bei EIN)
; ; /SEL6 = 13 PCO

Programmtabellenschrittauswahl Signal 6 = 45 E@E 20 ), /PCO
(Bit 6 = 1 bei EIN) Geeigneter Line-Receiver fir die

| sG oder gleichwertig

. SG

48 ) PSO seriellen S-Phasen-Daten
49), /PSO SN75175 (von Texas Instruments Inc.)
1

E

Nicht verwendet
(Ven/venden Sie CN7 zum Anschluss einer digitalen Bedienkonsole)
oder eines PC mit Programmiersoftware.

INDEXER-Baugruppe oNT]

JUSP-NS600 g_igital\e}vsedienkonsole oder
igmaWin+
NPN- oder PNP-Ei 3,3kQ

oder ingan L 19 ), /INPOSITION+  Positionierung abgeschlossen

gl?\?Us'\aALézvzzhé 3 Em 20 ) /INPOSITION-  (EIN bei abgeschlossener Positionierung)

AUS: Modus 1 ‘5 21 ), /POUTO+ Programmierbarer Ausgang 0
Modus 0: Startet oder unterbricht den Programmtabellenbetrieb | /START-STOP Em 22 ), /POUTO-
(Betrieb startet bei EIN) /HOME 5 3 .
Modus 1: Startet Nullpunktriickkehr Hj@ 23 ﬁ/POUT“’ Programmierbarer Ausgang 1
(Nullpunktriickkehr startet bei EIN) s Em 24 ) /POUT1-

*
Modus 0: Setzt den Programmtabellenbetrieb zuriick | /PGMRES 25 ), /POUT2+ Programmierbarer Ausgang 2
(Ruicksetzung bei EIN) /JOGP 2 ﬂ@x( Em 26 ) /POUT- 9 9
Modus 1: Vorwarts-JOG-Betrieb K
(Vorwarts-JOG-Betrieb startet bei EIN) 5 o7 POUTS b erb A 3
2 -+ rogrammierbarer Ausgan

Modus 0: Programmtabellenschrittauswahl Signal 0 | /SELO - 28 JPOUT 9 9ang
(Bit 0 = 1 bei EIN) /JOGN o T R(] : — 3
Modus 1: Riickwarts-JOG-Betrieb — "
(Ruckwarts-JOG-Betrieb startet bei EIN) 5 29 ), /POUT4+ Programmierbarer Ausgang 4
Modus 0: Programmtabellenschrittauswahl Signal 1 /SEL1 Em 30 ) /POUT4-

(Bit 1 =1 bei EIN) /JOGO 11 3 Optokopp_ler-Ausgang
Modus 1: JOG-Drehzahltabellenauswahl Signal 0 — FD@ Max. Betriebsspannung: 30 V DC
(Bit 0 = 1 bei EIN) Max. Ausgangsstrom: 50 mA DC

CN6

*5
Modus 0: Programmtabellenschrittauswahl Signal 2 ﬁgl(_f *6 4 TXD %3
(Bit 2 = 1 bei EIN) 1 13 [T 2
Modus 1: JOG-Drehzahltabellenauswahl Signal 1 Hj@ 8 v
- g Controller
(Bit 1 =1 bei EIN) 9
*5 des Anwenders
Modus 0: Programmtabellenschrittauswahl Signal 3 | /SEL3 3
(Bit 3 = 1 bei EIN) 1J0G2 18w 4 1
Modus 1: JOG-Drehzahltabellenauswahl Signal 2 10
(Bit 2 = 1 bei EIN) 6
*5 *7
Modus 0: Programmtabellenschrittauswahl Signal 4 | /SEL4 7
(Bit 4 = 1 bei EIN) /JOG3 li@l 14
Modus 1: JOG-Drehzahltabellenauswahl Signal 3 *8 5
(Bit 3 = 1 bei EIN)
Gehéuse
R2222

Zur néchsten Achse
*1: Klemme L3 ist fiir Konfigurationen bestimmt, fiir die eine dreiphasige Spannungsversorgung erforderlich ist. #5: Das Signal der ersten Leitung ist im Modus 0, das Signal der zweiten Leitung im Modus 1.
*2: Die Steuerspannungsversorgung fiir Servoantriebe der 400-V-Klasse betragt 24 V DC.  *6: Bei der hier dargestellten Verdrahtung fir CN6 handelt es sich um Vollduplex-Verdrahtung fiir RS-422- oder RS-485-Kommunikation.

*3: SZ= steht fiir ein paarweise verdrilltes Kabel. *7: Verbinden Sie die Klemmen RT und /RXD an der letzten Achse.
#4: SchlieBen Sie eine Speicherbatterie an, wenn ein Absolutwert-Drehgeber *8: Erdung fir Stift Nr. 5 ist ab Hardwareversion 04 erhéltlich. Bis Hardwareversion 03 teilt sich Stift Nr. 14
verwendet wird und keine Batterie an CN8 angeschlossen ist. die Erdung mit den anderen Stiften. Die Hardwareversion ist der Spalte VER. des Typenschilds

seitlich am Gerat zu entnehmen (VER. CICICIC10])-

Hinweis: SchlieBen Sie das Erdungskabel der Indexer-Baugruppe an die Erdungsklemme des Servoantriebs an.
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Bestellinformationen

Systemkonfiguration

Sigma II-Serie
Servoantrieb

Indexer-Baugruppe

JUSP-NS600

Bedienkonsole |55
Indexer-Baugruppe ]:iﬂ=‘

Sigma II-Serie
Servomotor

Digitale
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Bezeichnung

Produktbezeichnung

Indexer-Baugruppe Vielseitige
Punkt-zu-Punkt-Positionierung

JUSP-NS600

Serielle Optionen (fiir CN7)

Bezeichnung

Produktbezeichnung

Computeranschlusskabel 2m |R88A-CCWO002P2
oder JZSP-CMS02
Parametriergerat mit 1 m Kabel 2m |JUSP-OP02A-2
oder R88A-PR0O2W
Steuerkabel (flir CN4)
Bezeichnung Produktbezeichnung
Klemmenblock XW2B-40F5-P
Klemmenblock-Kabel 1m |R88A-CTUOOTN
2m |R88A-CTU002N
Mehrzweck-E/A-Kabel (mit offenem Ende) 1m |FND-CCXO001S oder
R88A-CPU001S
2m [FND-CCX002S oder
R88A-CPU002S
Serielles Kabel (fiir CN6)
Bezeichnung Produktbezeichnung
Computeranschlusskabel 2m |R88A-CCW002P2

oder JZSP-CMS02

Steckverbinder

Spezifikationen

Produktbezeichnung

Steckverbinder fir CN4

R88A-CNU0O1C

Steckverbinder fir CN6 und CN7

R7A-CNAO1R

Computer-Software

Spezifikationen

Produktbezeichnung

SigmaWin+

MOTION TOOLS-CD

Servosystem

Hinweis: Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt ,Servosysteme*

(CN7) Computerkabel o AN
- DB=' 5] (@) Konfigurationssoftware
/ SigmaWin+
T4 Universalkabel
N4y | |0
- ——— d ey
| Klemmenblockkabel & 1_Klemmenblock
(CN®6) e :
\\

Indexer-Baugruppe
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Cat. No. I13E-DE-01

SAMTLICHE ABMESSUNGEN IN MILLIMETER.
Umrechnungsfaktor von Millimeter in Zoll: 0,03937. Umrechnungsfaktor von Gramm in Unzen: 0,03527.

Ankulndigung vor.

Im Sinne der sténdigen Produktverbesserung behalten wir uns Anderungen der technischen Daten ohne vorherige
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