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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 gemaB 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 auerhalb 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 dndern, 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.

Mirka® Motor Drive Cabinet
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Installationsiibersicht
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|
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Allgemeines

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

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

Modbus RTU Schnittstelle

+ Verwenden Sie den J1-Anschluss, um den Motorantrieb an den Modbus RTU Bus anzuschlieBen.
Profinet I/0O 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.

Komponenten Ersatzteilcodes

Name Mirka Code

Stromversorgung 48 V MIA6513211
Stromversorgung 24 V MIA6513411
Hilscher NT 50-RS-EN MIA6513311
Hilscher NT 50-RS-EN Adapterkabel MIA6514011
Motorantrieb MIA6513112

Abgeschirmtes Kabel fiir Werkzeug (10 m) MIA6512311

Technische Daten fiir Antriebseinheit

Eingangsspannung

Nominale Eingangsspannung 48 VDC
Eir 1nung bereich 46-50 VDC

9aiiyssk
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Eingangsspannung

Maximaler Eingangsstrom 10A
Nennleistung 350 W

Drehzahliregelung

Drehzahlbereich 4.000-10 000 U/min

Uberlastschutz Ja

Uberhitzungsschutz Ja

Eingangsschnittstellen Modbus RTU (RS-485)
Profinet I/0 (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

Antriebseinheit 380x300x210mm (BxHxT)

Motorantrieb 72x30x200 mm (BxHxT)

Antriebseinheit, auf DIN-Schienenhalter 95x55x210mm (BxHxT)

montiert

Sicherheitshinweise

ADie elektrische Installation muss von einer Elektrofachkraft ausgefiihrt werden!

Der Motorantrieb ist nur fiir feste Installationen konzipiert.

Produktsicherheit wurde im Werk vollstandig getestet.

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

f E Fihren Sie keine Stehspannungspriifungen an Teilen des Motorantriebs oder des Werkzeugs durch. Die

Mirka® Motor Drive Cabinet
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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, Anzeig igungslocher und Abmessungen fiir Motorantriebe
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millimeters. 155 15

Die Leiterplatte des Motorantriebs wird in einem DIN-Schienenhalter montiert geliefert, der an einer standardméfigen
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 fur 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
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Anschluss PIN Beschreibung

J2 GND GND

J2 48V 48-VDC-Eingang

Anschluss PIN Beschreibung

3 P+ P+

J3 C+ C+

J3 C- C-

J3 P- P-

J3 NTC+ NTC+

J3 Phase A Phase A

J3 Phase B Phase B

J3 Phase C Phase C-

J3 GND GND

J3 NTC- NTC-

Anschluss PIN Beschreibung

Ja com Relais COM

Ja NO Relais NO

Anschluss PIN Beschreibung

J5 DI Digitale Drehzahlregelung Eingang Bit 1
J5 DI2 Digitale Drehzahlregelung Eingang Bit 2
J5 DI3 Digitale Drehzahlregelung Eingang Bit 3
J5 Dl4 Digitale Drehzahlregelung Eingang Bit 4
Anschluss PIN Beschreibung

J6 15V 15-VDC-Ausgang

J6 GND GND

Beschreibung der Tasten

Taste Beschreibung
S1 Selbsttest-Taste
S2 Ruickstell-Taste

Beschreibung der Anzeigen

Anzeige Beschreibung

D2 Drehzahlsollwertanzeige, leuchtet bei > 4.000 U/min. Modbus-RTU-Slave-Adressenanzeige,
Bit 1.

D3 Drehzahlsollwertanzeige, leuchtet bei > 5.000 U/min. Modbus-RTU-Slave-Adressenanzeige,
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 > 6.000 U/min. Modbus-RTU-Slave-Adressenanzeige,
Bit 3.

D18 Drehzahlsollwertanzeige, leuchtet bei > 7.000 U/min. Modbus-RTU-Slave-Adressenanzeige,
Bit 4.

Mirka® Motor Drive Cabinet



de

Anzeige Beschreibung

D19 Drehzahlsollwertanzeige, leuchtet bei > 8.000 U/min. Modbus-RTU-Slave-Adressenanzeige,
Bit 5.

D20 Drehzahlsollwertanzeige, leuchtet bei > 9.000 U/min. Modbus-RTU-Slave-Adressenanzeige,
Bit 6.

D21 Drehzahlsollwertanzeige, leuchtet bei > 10.000 U/min. Modbus-RTU-Slave-Adressenanzeige,
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

BIT7 BIT6

=4.000 = AUS AUS AUS AUS AUS AUS EIN
=5.000 = AUS AUS AUS AUS AUS EIN EIN
26.000 = AUS AUS AUS AUS EIN EIN EIN
27.000 = AUS AUS AUS EIN EIN EIN EIN
= 8.000 = AUS AUS EIN EIN EIN EIN EIN
29.000 = AUS EIN EIN EIN EIN EIN EIN
210.000 - EIN EIN EIN EIN EIN EIN EIN

Anzeige der Modbus-RTU-Slave-Adresse
BIT8 BIT7 BIT6 BIT5 BIT 4 BIT3 BIT 2 BIT 1
D22 D21 D20 D19 D18 D17 D3 D2

Jumper-Beschreibung

Jumper Standard Beschreibung
JP1 Nicht festgelegt Reserviert fir zuklnftige 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.

8 Mirka® Motor Drive Cabinet
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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(blay,1,00mm?  Phase B
3 (schwarz, 1,00 Phase C
mm?)

A(grau, 0,25 mm? 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 (weil, 0,25 mm?) P+

HINWEIS! NTC- und P- sind zusammen an denselben PIN im Stecker angeschlossen.

Pin-Belegung Hilscher NT 50-RS-EN Adapterkabel (Buchse DSUB-9)

PIN (Farbe) Beschreibung

1 (weil3, WH) GND

4 (braun, BN) Modbus RTU (A, RxD / TxD+)
5 (griin, GN) Modbus RTU (B, RxD / TxD-)
ABSCHIRMUNG Abschirmung

Modbus RTU

Modbus RTU uber 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 Ausgange Spulen 1-11 sind furr zuklinftige
Verwendung reserviert.

Spule 12ist das Relais, das sicham
Motorantrieb befindet.

Input-Register (F4)

Mirka® Motor Drive Cabinet
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Adresse Datentyp
30001 Uint16
30002 Uint16
30003 Uint16
30004 Uint16
30005 Uint16
30006 Uint16
30007 Uint16
30008 Uint16
30009 Uint16
30010 Uint16
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]

10 Mirka® Motor Drive Cabinet
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Drehzahlabfall-Zéhler

+Warmes Werkzeug“-Zahler

~Warmer Motor“-Zéhler

4Heiles Werkzeug“-Zahler

,HeiBer Motor”-Zahler

Werkzeugstopp-Zahler

Motorstopp-Zahler

»Spannung auBerhalb Normbe-
reich”-Zahler

,Uberspannung gering“-Zahler

,Uberspannung mittel“-Z&hler

»Nutzung lang“-Zahler

,Nutzung mittel“-Zahler

»Nutzung kurz“-Zahler

Nutzungszeit Stunden
Nutzungszeit Minuten
Nutzungszeit Sekunden
Durchschnittlicher Strom
Durchschnittsdrehzahl
Werkzeugtemperatur
Motorantriebstemperatur

Firmware Version

Teileversion

Beschreibung

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

Gibtan, wie oft die Werkzeugtem-
peratur die ,Warm*-Grenze von
79 °C Uberschritten hat.

Gibt an, wie oft die Temperatur
des Motorantriebs die ,Warm*-
Grenze von 73 °C Uberschritten
hat.

Gibtan, wie oft die Werkzeugtem-
peratur die ,HeiB"-Grenze von
134 °C Uberschritten hat.

Gibt an, wie oft die Temperatur
des Motorantriebs die ,Heil3"-
Grenze von 117 °C Uberschritten
hat.

Gibtan, wie oft die Werkzeugtem-
peratur die ,Stopp“-Grenze von
142 °C Uberschritten hat.

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

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.
Durchschnittlicher Strom in mA.
Durchschnittsdrehzahl in 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"
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Adresse Datentyp
30040-30046 Char([14]
30047 Uint16

Halteregister (F3, F6, F16)

Adresse Datentyp
40001-40010 Char[20]
40011 Uint16

Name

Seriennummer des Motorantriebs

Alarmstatus-Flag

Name

Gerdtename

Drehzahlsollwert

Beschreibung

Seriennummer des Motorantriebs,
z.B. 749474379001

Alarmstatus-Flag kann jederzeit
eine Kombination

von Werten aus der folgenden
Liste enthalten. Uberpriifen

Sie die einzelnen Bits, um die Art
der aktuell

ausgelosten Alarme zu bestim-
men. Dieses Flag wird automatisch

nach fuinf Sekunden geldscht,
wenn die Ursache des Alarms

nicht langer vorliegt.

0x0000 = Nicht ausgeldst

0x0001 = Werkzeug Uberhitzt
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

Beschreibung

Max. Ldnge 19 druckbare Zeichen,
z.B. ,AIMD 749474379001".

Drehzahlsollwert, nicht die tatséch-
liche Drehzahl, zwischen 4.000
und 10.000 U/min.

Mirka® Motor Drive Cabinet
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Adresse Datentyp Name Beschreibung

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 st 86, kann aber
bei Bedarf gedandert werden.

Profinet I/0 Gateway (Hilscher NT 50-RS-EN)

Wenn der Motorantrieb mit einem Profinet-E/A-Gerét verbunden werden muss, kann das Gateway NT 50-RS-EN von
Hilscher verwendet werden. Das Gateway wird Uber den DSUB-9-Anschluss am Gateway und den J1-Anschluss am
Motorantrieb mitdem 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 kénnen von der Hilscher-Website heruntergeladen
werden:
https://www.hilscher.com/products/product-groups/gateways/for-the-control-cabinet-ip20/entry-level-gateways/nt-50-rs-enmbrpns/

Konfiguration

Das Gateway wird von Mirka als Profinet-E/A-Slave-Gerat 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 @&ndern, verwenden Sie das DCP-Protokoll. Nach einer Konfigurationsanderung
muss die IP-Adresse in der Regel neu vergeben werden.

Standard-Netzwerkkonfiguration

IP-ADRESSE 192.168.2.191

12 Mirka® Motor Drive Cabinet
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SUBNET MASK 255.255.255.0
DEFAULT GATEWAY 0.0.0.0
DEVICE NAME nt50enpns

Die Standardkonfiguration kann von der Mirka-Website www.mirka.com heruntergeladen werden

Signalzuordnung von Profinet 1/0 zu Modbus RTU

Modbus-Regis- Datenldnge Trigger Profinet 1/0 Datenldnge
ter
SetRelay 00012 1 Spule Gednderte Da- 1 1 Byte aus
ten
SetSpeedRegister 40011 1 Register Gednderte Da- 2 1 Wort aus
ten
SetOperationRegister 40012 1 Register Geanderte Da- 3 1 Wort aus
ten
DeviceName 40001-40010 10 Register Zyklisch 10 sec. 4 10 Worte ein
Commonlinputs 30017-30020 4 Register Zyklisch 1sec. 5 4 Worte ein
Misclnputs 30001-30016 16 Register Zyklisch5sec. 6 16 Worte ein
AlarmStatus 30047 1 Register Zyklisch 1sec. 7 1 Wort ein
FirmwareVersion 30021-30030 10 Register Zyklisch 10 sec. 8 10 Worte ein
PartVersionSerialNumber 30031-30046 16 Register Zyklisch 10sec. 9 16 Worte ein
GetSpeedRegister 40011 1 Register Zyklisch 1sec. 10 1 Wort ein
GetOperationRegister 40012 1 Register Zyklisch 1sec. 11 1 Wort ein
ReadCoils 00001-00012 12 Spulen Zyklisch 1sec. 12 2 Byte ein

Siemens TIA Portal V14 Gateway Mapping Beispiel
Nachfolgend ist ein Screenshot von TIA Portal V14 abgebildet, auf dem zu sehen ist, wie das Gateway in das System

eingebunden werden kann. Verwenden Sie die GSDML-Datei, die von der Hilscher-Website heruntergeladen werden
kann, um Support fiir das Hilscher NT 50-RS-EN-Gateway in lhr System hinzuzuftigen.

| & Topology view @_Nemﬂrk view i Device view
Device overview |

,“l’,,:‘, l Module | Rack Slot laddress | Q address | Type Article no. | Firmware
* nt50enpns (1} 0 NT S0-ENIPNS 3dx

] b PHAO 0 0x1 niSOenpns

SetRelay (1] 1 63 1 Byte Output

SetSpeedRzgister 0 2 64.55 2 Byte Output

SetCperationRegister 0 3 66..57 2 Byte Output

DeviceName 0 4 68..87 20 Byte Input

Commoeninputs 0 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

Panversion o 9 150...169 20 Byte Input

SerialNumber 0 10 170...181 12 Byte Input

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

GetOperationRegister o 12 184..185 2 Byte Input

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

Grundlegender Betrieb fiir Modbus RTU

Der Motorantrieb muss im EIN-Zustand sein, bevor das Werkzeug gestartet werden kann. Der allererste Befehl, der an
den Motorantrieb gesendet werden sollte, ist der EIN-Zustandsbefehl. Es ist nicht zwingend erforderlich, den
AUS-Zustandsbefehl zu senden, bevor die Stromzufuhr zum Motorantrieb unterbrochen wird.

Mirka® Motor Drive Cabinet



de

Wenn sich der Motorantrieb im EIN-Zustand befindet, kann der Drehzahlsollwert geschrieben werden und der Zustand
kann durch Senden des RUN-Zustandsbefehls in den RUN-Zustand gesetzt werden. Dadurch lauft das Werkzeug mit
Solldrehzahl. Um das Werkzeug anzuhalten, versetzen Sie den Motorantrieb in den STOP-Zustand, indem Sie den
STOP-Zustandsbefehl 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:

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

+ Geben Sie 4000 (OxOFAOQ) 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 AUS-Zustand.

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 fir 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.

g I o o -
Z2& 533 5
1 1 1 1 1 1
O O[O O OO
- e - -
DD D T 7
e B
o2c(] it &
b5 55 8 s @
D241 a a
D23 I:l |:|
b2 Il oo St 2
D211 igda
D205 5553 @
D19
= === U -
D17
D3 0000 oo [ON@)
D23 T T 1 s T—T
GNDA B GND 835 GND4sY

J5.1-DI J5.3-DI3 J5.4-Dl4 Betrieb

(V] 0 0 0 Gestoppt

1 0 0 0 4.000 U/min
0 1 0 0 4.500 U/min
1 1 0 0 5.000 U/min
o 0 1 0 5.500 U/min
1 0 1 0 6.000 U/min
(V] 1 1 0 6.500 U/min
1 1 1 0 7.000 U/min
0 0 1 7.500 U/min
1 0 1 8.000 U/min
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J5.1-DI1 J5.2-DI2 J5.3-DI3 J5.4-Dl4 Betrieb

0 1 0 1 8.500 U/min

1 1 0 1 9.000 U/min

0 0 1 1 9.500 U/min

1 0 1 1 10.000 U/min

0 1 1 1 Lauft, keine Geschwin-
digkeitsénderung

1 1 1 1 Lauft, keine Geschwin-
digkeitsanderung

Selbsttestfunktion

Wéhrend Sie die S1-Taste gedrtickt halten, flihrt 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 zurlickgesetzt 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.
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 Eingénge zum Erkennen oder Reagieren auf ein externes Sicherheitsstopp- /
Not-Aus-Signal. Ein geeigneter Schiitz kann in der Néhe 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
folgendermafen vor:

1. Stoppen Sie das Werkzeug, indem Sie 2 (0x0002) in das ,Betrieb”-Register eingeben.
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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 volistindig - Motorantrieb ist tiber 123 °C
» Werkzeugtemperatur ist tiber 142 °C
« Uberlastzustand

Fehlerbehebung

Symptom Empfohlene MaBnahme

Motorantrieb lisst sich nicht einschalten. . Uberpriifen Sie, ob 48 VDC an J2 anliegen und ob die Polaritét korrekt
ist.

Uberpriifen Sie, ob der Motorantrieb im EIN-Zustand befindet (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?

Werkzeug startet nicht.

Werkzeug stoppt plotzlich. Uberpriifen Sie das Alarmstatus-Flag.
Uberpriifen Sie die Motorantriebs- und Werkzeugtemperaturen.

Uberpriifen Sie, ob das Werkzeug tiberlastet ist.

Die Modbus RTU-Kommunikation funktio-
niert nicht.

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

Uberpriifen Sie Baudrate, Paritat, 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 Hinzufligen 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).

Profinet I/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 Zuordnungskonfiguration Gateway-Modbus-RTU
zu Profinet-E/A.

Uberpriifen Sie die 24-VDC-Spannungsversorgung.

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

Stellen Sie sicher, dass JP1 nicht gesetzt ist.
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Symptom Empfohlene MaBnahme

Schnittstelle der digitalen Drehzahlrege- -
lung funktioniert nicht.

Die Anzeige D36 leuchtet rot oder die
Werkzeugdrehzahl ist zu hoch/niedrig.

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.

Uberpriifen Sie die die Verdrahtung von C+/C-/P+/P- an J3.

Mirka® Motor Drive Cabinet

17



en (original)

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.
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Installation overview

J2 J3
48 VDC PSU Motor drive > Tool
J4
A A
n J5,J6
______________________ 2
Y
24VDC PSU »  Profinet1/O gateway Modbus RTU master 4-bit digital control

General

A

\4

Profinet |/O controller

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

+ Connect the tool to the motor drive (J3 connector).

Modbus RTU interface

+ Use the J1 connector to connect the motor drive to the Modbus RTU bus.

Profinet I/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.

Component spare part codes

Name Mirka code

Power supply 48 V MIA6513211
Power supply 24 V MIA6513411
Hilscher NT 50-RS-EN MIA6513311
Hilscher NT 50-RS-EN adapter cable MIA6514011
Motor drive MIA6513112
Shielded cable for tool (10 m) MIA6512311

Technical data for motor drive

Nominal input voltage

Input voltage range

48 VDC
46 - 50 VDC

Mirka® Motor Drive Cabinet
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Maximum input current 10A
Rated power 350 W

Speed control

Speed range 4000 - 10000 rpm
Overload protection Yes
Overheat protection Yes

Input interfaces Modbus RTU (RS-485)
Profinet I/0 (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

Motor drive cabinet 380 x 300 x 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.

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.

f:} Do not perform any voltage withstand tests on any part of the motor drive or the tool. Product safety has been

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.
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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
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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

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

Connector PIN Description

J2 GND GND

J2 48V 48 VDC input
Connector PIN Description

3 P+ P+

J3 C+ C+

J3 C C-
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Connector PIN Description

J3 P- P-

J3 NTC+ NTC+

J3 Phase A Phase A

J3 Phase B Phase B

J3 Phase C Phase C-

J3 GND GND

J3 NTC- NTC-

Connector PIN Description

Ja com Relay COM

Ja NO Relay NO

Connector PIN Description

J5 DI Digital speed control input bit 1
J5 DI2 Digital speed control input bit 2
J5 DI3 Digital speed control input bit 3
J5 Di4 Digital speed control input bit 4
Connector PIN Description

Jé 15V 15 VDC output

J6 GND GND

Button description

S1 Self-test button
S2 Reset button

Indicator description

D2 Speed set-point indicator, lit if > 4,000 rpom. Modbus RTU slave address indicator, bit 1.

D3 Speed set-point indicator, lit if > 5,000 rpm. 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 > 6,000 rpm. Modbus RTU slave address indicator, bit 3.

D18 Speed set-point indicator, lit if = 7,000 rom. Modbus RTU slave address indicator, bit 4.

D19 Speed set-point indicator, lit if = 8,000 rom. Modbus RTU slave address indicator, bit 5.

D20 Speed set-point indicator, lit if = 9,000 rom. Modbus RTU slave address indicator, bit 6.

D21 Speed set-point indicator, lit if > 10,000 rpom. 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.
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Indicator Description

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

Speed set-point display

24,000 = OFF OFF OFF OFF OFF OFF ON
25,000 = OFF OFF OFF OFF OFF ON ON
26,000 = OFF OFF OFF OFF ON ON ON
27,000 = OFF OFF OFF ON ON ON ON
= 8,000 = OFF OFF ON ON ON ON ON
29,000 = OFF ON ON ON ON ON ON
210,000 - ON ON ON ON ON ON ON

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, 1.00mm?) 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.
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Hilscher NT 50-RS-EN adapter cable pinout (female DSUB-9)

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

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
DATABITS 8

Coil registers (F1, F5, F15)

Address

00001 - 00012

Input registers (F4)

Adress

30001

30002

30003

30004

30005

30006

30007
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Data type

Uint16

Data type

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Name

Digital outputs

Name

Drop RPM count

Warm tool count

Warm motor drive count

Hot tool count

Hot motor drive count

Stop tool count

Stop motor drive count

Desciption

Coils 1-11 are reserved for future
use.

Coil 12 is the relay located on the
motor drive.

Description

The number of times the speed
has dropped from set-point by
more than 25%.

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

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

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

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

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

The number of times the motor
drive temperature has exceeded
the “stop” limit, 123°C.
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Adress Data type Name

30008 Uint16 Voltage out of range count
30009 Uint16 Over-current low count
30010 Uint16 Over-current medium count
30011 Uint16 Usage count long

30012 Uint16 Usage count medium
30013 Uint16 Usage count short

30014 Uint16 Usage time hours

30015 Uint16 Usage time minutes
30016 Uint16 Usage time seconds
30017 Int16 Average current

30018 Uint16 Average speed

30019 Uint16 Tool temperature

30020 Uint16 Motor drive temperature
30021-30030 Char[20] Firmware version
30031-30039 Char[18] Part version

30040-30046 Char[14] Motor drive serial number

Description

The number of times the input
voltage has not been within 44 to
52 VDC.

The number of times the current
has exceeded 15.1 A.

The number of times the current
has exceeded 18.2 A.

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.
Average current in mA.
Average 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"

Mirka® Motor Drive Cabinet
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Adress Data type Name Description
30047 Uint16 Alarm status flag 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
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 4,000-10,000
RPM.
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Address Data type Name Description

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.

Profinet 1/0 gateway (Hilscher NT 50-RS-EN)

If the motor drive needs to be connected to a Profinet I/0 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
0 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:
https://www.hilscher.com/products/product-groups/gateways/for-the-control-cabinet-ip20/entry-level-gateways/nt-50-rs-enmbrpns/

Configuration

The gateway comes pre-configured from Mirka as a Profinet I/0 slave device. 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, use the DCP protocol. The IP address usually needs to be re-assigned after a configuration change.

Default network configuration

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

The default configuration can be downloaded from the Mirka website www.mirka.com
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Profinet I/0 to Modbus RTU signal mapping

Name Modbus re- Data length Trigger Profinet 1/0 Data length
gister

SetRelay 00012 1 coll Changeddata 1 1 byte out

SetSpeedRegister 40011 1 register Changeddata 2 1 word out

SetOperationRegister 40012 1 register Changeddata 3 1 word out

DeviceName 40001-40010 10 registers Cyclically 10 4 10 words in
sec.

Commonlinputs 30017-30020 4 registers Cyclically 1 sec. 5 4 words in

Misclnputs 30001-30016 16 registers Cyclically 5sec. 6 16 words in

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

Siemens TIA Portal V14 gateway mapping example

Below is a screenshot from TIA Portal V14 showing how the gateway can be mapped into the system. Use the GSDML file
that is downloadable from the Hilscher website to add support for the Hilscher NT 50-RS-EN gateway into your system.

[Z Topology view [ Network view |[If Device view
21 [Module. |Rack [Slot  |laddress |Qaddress |Type Anicle no. | Firmwiare
¥ nt50enpns (1] (1] NT 50-ENIFNS 3dx
P FN4O (1] 0xi nis0enpns
SetRelay (1] 1 63 1 Byte Qutput
SetSpeedRegister o 2 64..65 2 Byte Output
SetOperationRegister (1] 3 B6..67 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
FirmwareVersicn 0 8 130..149 20 Byte Input
Parversion 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

Basic operation for Modbus RTU

The motor drive must be in ON-state before the tool can be started. The very first command that should be sent to the
motor drive is the ON-state command. It is not mandatory to send the OFF-state command before removing power from
the motor drive.

When the motor drive is in ON-state 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:

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

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.

5 T o o =
Z2& 533 5
1 1 1 1 1 1
O O[O O OO
- - ——
DD D T i3
e ®
o2c(] it &
05— 55 % S g
D241 a a
D23 D |:|
D223 M - g1 &2
D213 e
D20 £555 @
D19
= -===f [ -
D173
D3 0000 oo [ON@)
D20 T T 1 L T—T
GNDA B GND 885 o4y

Digital interface operations

J5.1-DI1 J5.2-DI2 J5.3-DI3 J5.4-Dl4 Operation

0 0 0 Stopped

1 0 0 0 4,000 rpm

0 1 0 0 4,500 rpm

1 1 0 0 5,000 rpm

o 0 1 0 5,500 rpm

1 0 1 0 6,000 rpm

(V] 1 1 0 6,500 rpm

1 1 1 0 7,000 rpom

0 0 0 1 7,500 rpm

1 0 0 1 8,000 rpm

(V] 1 0 1 8,500 rpm

1 1 0 1 9,000 rpm

0 0 1 1 9,500 rpm

1 0 1 1 10,000 rpm

0o 1 1 1 Run, no speed change
1 1 1 1 Run, no speed change
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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.
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.
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Protection features

Protection mode Reason

Tool enters reduced power

Tool stops completely

Troubleshooting guide

« Motor drive is over 117°C
- Tool temperature is over 134°C
« Excessive load

+ Motor drive is over 123°C
« Tool temperature is over 142°C
«+ Overload condition

Recommended procedures

Motor drive does not power on.

Tool does not start.

Tool suddenly stops.

Modbus RTU communication is not working.

Profinet /O gateway communication is not
working.

Digital speed controller interface is not
working.

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

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

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

Check the alarm status flag.
Check the motor drive and tool temperatures.
Check if the tool is being overloaded.

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 gateway Modbus RTU to Profinet I/O mapping configura-
tion.

Check the 24 VDC power supply.

Check the Modbus RTU adapter cable is connected properly.
Check that JP1 is not set.

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.

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

« pasarela de comunicacion

La garantia no cubre:

« cualquier dafio causado o debido al transporte, la recepcion de la entrega, la instalacién, la puesta en servicio, el uso
indebido, la negligencia en el uso o el mantenimiento, accidentes, exposicién 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 o 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 alimentacion.

- 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.
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Tabla de informacion de la instalacion

J2 J3
48 VDC PSU Motor drive > Tool
J4
A A
n J5,J6
______________________ 2
\4 |
|
24VDC PSU »  Profinet1/O gateway | Modbus RTU master 4-bit digital control
|
A |
|
|
\4 |
Profinet |/O controller :
|

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).

Interfaz Modbus RTU

- Utilice el conector J1 para conectar el accionamiento del motor al bus Modbus RTU.
Pasarela Profinet entrada/salida 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 seiales digitales de entrada.
Interfaz de relé

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

Codigos de piezas de recambio

Nombre Codigo de Mirka

Fuente de alimentacion 48 V MIA6513211
Fuente de alimentacion 24 V MIA6513411
Hilscher NT 50-RS-EN MIA6513311
Cable adaptador Hilscher NT 50-RS-EN MIA6514011
Accionamiento del motor MIA6513112

Cableblindado paralaherramientas(10m) MIA6512311

Datos técnicos para el accionamiento del motor

Tension de entrada nominal 48V (CQ)
Rango de tension de entrada 46-50V (CQ)
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Corriente maxima de entrada 10A

Potencia nominal 350 W

Control de velocidad

Rango de velocidad 4000 - 10 000 r.p.m.
Proteccion frente a sobrecarga Si
Proteccion frente a exceso de calor Si

Interfaces de entrada Modbus RTU (RS-485)
Profinet /0 (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

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

AiLa instalacion eléctrica debe ser realizada por un electricista competente!

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

producto ha sido plenamente testada en la fabrica.

Asegure su propia toma de tierra poniéndose una mufiequera antiestética 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.

f E No realice pruebas de resistencia de tensiéon en ninguna pieza del motor o de la herramienta. La seguridad del
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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

S > T o o =
o 3 §& o052 J@
2 3 L
OO0O0O0
- 10} |[ve
- 10 |ono
a 10+ PhaseC
o
D26[] A 1O |[Phases
o5y 55 8 o =
= 33 1O |Pheser v
0233 oo OF |nme+
oncy . e a !
D20 S5855 @ 10 |[r
D193 - -
D183 -— - . .- |:||:||:||:| I O ©
o 0000 DD@ 10} |c
= T T 1 T - - "
o2 GNDA B GND 80675 GNDasv - 10 "
D36
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 pldstico 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 Descripcion

3 P+ P+

J3 C+ C+

J3 C- C-

J3 P- P-

J3 NTC+ NTC+

J3 Phase A Fase A

J3 Phase B Fase B

J3 Phase C Fase C-

J3 GND GND

J3 NTC- NTC-

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

Jé 15V Salida de 15V (CQC)

Jé GND GND

Descripcion del boton

Boton Descripcion
S1 Botén de autoprueba
S2 Botdn de reseteado

Descripcion del indicador

Indicador Descripcion

D2 Indicador de valor establecido del indicador, se enciende cuando > 4000 r.p.m. Indicador de
direccion esclava de Modbus RTU, bit 1.

D3 Indicador de valor establecido del indicador, se enciende cuando = 5000 r.p.m. Indicador de
direccion esclava 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 valor establecido del indicador, se enciende cuando > 6000 r.p.m. Indicador de
direccion esclava de Modbus RTU, bit 3.

D18 Indicador de valor establecido de velocidad, se enciende cuando > 7000 r.p.m. Indicador de
direccion esclava de Modbus RTU, bit 4.

D19 Indicador de valor establecido de velocidad, se enciende cuando > 8000 r.p.m. Indicador de
direccion esclava de Modbus RTU, bit 5.

D20 Indicador de valor establecido de velocidad, se enciende cuando > 9000 r.p.m. Indicador de
direccion esclava de Modbus RTU, bit 6.

D21 Indicador de valor establecido de velocidad, se enciende cuando > 10 000 r.p.m. Indicador de
direccion esclava 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

24000 = APAGADO APAGADO APAGADO APAGADO APAGADO APAGADO ENCENDI-
DO

25000 = APAGADO APAGADO APAGADO APAGADO APAGADO ENCENDI- ENCENDI-
DO DO

= 6000 = APAGADO APAGADO APAGADO APAGADO ENCENDI- ENCENDI- ENCENDI-
DO DO DO

=7000 = APAGADO APAGADO APAGADO ENCENDI- ENCENDI- ENCENDI- ENCENDI-
DO DO DO DO

= 8000 = APAGADO APAGADO ENCENDI- ENCENDI- ENCENDI- ENCENDI-  ENCENDI-
DO DO DO DO DO

29000 = APAGADO ENCENDI- ENCENDI- ENCENDI- ENCENDI- ENCENDI- ENCENDI-
DO DO DO DO DO DO

210000 - ENCENDI- ENCENDI- ENCENDI- ENCENDI- ENCENDI- ENCENDI- ENCENDI-
DO DO DO DO DO DO DO

Muestra de direccion esclava de Modbus RTU
BIT 8 BIT7 BIT6 BIT5 BIT 4 BIT3 BIT2 BIT1
D22 D21 D20 D19 D18 D17 D3 D2
Descripcion del puente
Puentes De serie Descripcion

JP1 No ajustado Reservado para futuro uso
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Puentes De serie Descripcion

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

JP3 No ajustado Cuando esta 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 polarizaciéon de 10 Q al pitén A de Modbus
RTU.

JP12 No ajustado Cuando estd 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, 0,25 mm?  C+

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

C (amarillo, 0,25 NTC-
mm?)
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.

Piton de salida de cable adaptador Hilscher NT 50-RS-EN (hembra DSUB-9)

PITON (color) Descripcion

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

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 direccion esclava por defecto es 86. La direccion esclava se
puede cambiar cuando entra en conflicto con otro dispositivo esclavo Modbus RTU.
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El conector J1 del accionamiento del motor se emplea para la comunicaciéon 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 piton 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)

Direccién

00001 - 00012

Tipo de datos

Unidad 16

Registros de entrada (F4)

Nombre

Salidas digitales

Descripcion

Las bobinas 1-11 se reservan para
usos futuros.

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

Direccion Tipo de datos Nombre Descripcion
30001 Unidad 16 Recuento de caida de R.P.M. El niimero 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- Elnimero de veces que la tempe-
namiento del motor ratura del accionamiento del mo-
tor ha superado el limite de «tem-
planzax, 73 °C.
30004 Unidad 16 Recuento de calentamiento de la  El nimero 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 nimero 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.
30007 Unidad 16 Recuento de parada del acciona-  Elntimero de veces que la tempe-
miento del motor ratura del accionamiento del mo-
tor ha superado el limite de «para-
da», 123 °C.
30008 Unidad 16 Recuento de tensién fueraderan- ~ Elnimero de veces que la tensién
go de entrada no ha estado entre 44
y 52V (CQ).
30009 Unidad 16 Recuento bajo de sobrecorriente  Elnimero de veces que la corrien-
te ha superado los 15,1 A.
30010 Unidad 16 Recuento medio de sobrecorriente  Elnimero de veces que la corrien-
te ha superado los 18,2 A.
30011 Unidad 16 Recuento de uso largo El nimero de veces que el tiempo

de funcionamiento ha sido supe-
rior a 60 segundos.
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Direccién

Tipo de datos

Nombre

Descripcion

30012

30013

30014

30015

30016

30017
30018
30019

30020

30021-30030

30031-30039

30040-30046
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Unidad 16

Unidad 16

Unidad 16

Unidad 16

Unidad 16

Int16
Unidad 16
Unidad 16

Unidad 16

Char[20]

Char[18]

Char[14]

Recuento de uso medio

Recuento de uso corto

Horas de tiempo de uso

Minutos de tiempo de uso

Segundos de tiempo de uso

Promedio de corriente
Promedio de velocidad

Temperatura de la herramienta
Temperatura del accionamiento

del motor

Version del firmware

Version de pieza

Numero de serie del accionamien-
to del motor

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.

Promedio de corriente en mA.
Promedio de velocidad en R.P.M.
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
identificacion 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 Unidad 16 Sefal de estado de alarma 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

Registros de tenencia (F3, F6, F16)

Direccion Tipo de datos Nombre Descripcion

40001-40010 Char[20] Nombre del dispositivo Longitud méxima de 19 caracteres
imprimibles, p.ej. <AIMD
749474379001,

40011 Unidad 16 Punto de ajuste de velocidad Punto de ajuste de velocidad, no
la velocidad real, entre 4000y 10
000 R.P.M.
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Direccién Tipo de datos Nombre Descripcion

40012 Unidad 16 Funcionamiento Estado del accionamiento del
motor, puede ser una combina-
cién de los siguientes:
0x0001 = EN MARCHA
0x0002 = DETENIDO
0x0004 = ENCENDIDO
0x0008 = APAGADO

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. ej.

ENCENDIDO + EN MARCHA no se
pueden escribir simultdneamente.

40013 Unidad 16 Direccién esclava En caso de necesidad se pueden
cambiar los defectos hasta 86.

Pasarela Profinet I/O Hilscher NT 50-RS-EN)

Si el accionamiento del motor debe ir conectado a un dispositivo Profinet I/0, se puede usar la pasarela Hilscher NT
50-RS-EN. La pasarela va conectada al motor del accionamiento mediante el conector DSUB-9 en la pasarela, y el conector
J1 en el accionamiento del motor. Abajo se muestra la salida del piton del DSUB-9 (conector X2) que se encuentra en la

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

Se puede descargar documentacion detallada sobre la pasarela y sus herramientas de configuracién en el sitio web de
Hilscher:
https://www.hilscher.com/products/product-groups/gateways/for-the-control-cabinet-ip20/entry-level-gateways/nt-50-rs-enmbrpns/

Configuracion

La pasarela viene configurada previamente de Mirka como dispositivo esclavo Profinet I/0. Puede utilizarse el software
«SYCON.net» de Hilscher para volver a configurar el dispositivo. Puede utilizarse el software «Ethernet Device Setup» de
Hilscher para cambiar la configuracion de la red, mediante el protocolo DCP. Normalmente debe reasignarse la direccion
IP tras un cambio de configuracion.

Configuracion de red por defecto
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DIRECCION IP 192.168.2.191
MASCARA DE SUBRED 255.255.255.0
PASARELA POR DEFECTO 0.0.0.0
NOMBRE DEL DISPOSITIVO nt50enpns

Se puede descargar la configuracion por defecto del sitio web www.mirka.com

Profinet 1/0 a mapeo de sefial de 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

AjustarOperacionRegistro 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 Ciclicamente1 5 4 palabras sali-
seg. da

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

EstadoAlarma 30047 1 registro Ciclicamente 1 7 1 palabra entra-
seg. da

Version de firmware 30021-30030 10 registros Ciclicamente10 8 10 palabras sali-
seg. da

NumeroSerieVersionPieza 30031-30046 16 registros Ciclicamente 10 9 16 palabras sali-
seg. da

ConseguirRegistroVeloci- 40011 1 registro Ciclicamente 1 10 1 palabra entra-

dad seg. da

ConseguirRegistroOpera- 40012 1 registro Ciclicamente 1 11 1 palabra entra-

cion seg. da

LeerBobinas 00001-00012 12 bobinas Ciclicamente 1 12 2 bytes entrada
seg.

Ejemplo de mapeo pasarela Siemens TIA Portal V14

Abajo se muestra una captura de pantalla de TIA Portal V14 donde se muestra cdmo mapear la pasarela hacia el sistema.

Utilice el archivo GSDML que se puede descargar del sitio web de Hilscher para compatibilizar la pasarela Hilscher NT
50-RS-EN con su sistema.
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[E Topology view gk Network view |I¥ Device view

Device overview |

- 2. [Module |Rack  |Slot  |laddress |Q address|Type Article no. | Firmwiare
¥ nt50enpns (1} 0 NT 50-ENIFNS 3dx
P FN4O 0 0xi nis0enpns
SetRelay (1] 1 63 1 Byte Output
SetSpeedRzgister o 2 64..65 2 Byte Output
SetCperationRegister 0 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
FirmwareVersicn 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 (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 estar en estado de ENCENDIDO antes de que se pueda poner en marcha la herramienta.
El primer comando que se debe enviar al accionamiento del motor es el del estado de ENCENDIDO. No es obligatorio
enviar el comando de APAGADO antes de quitar la potencia del accionamiento del motor.

Cuando el accionamiento del motor estd en el estado de ENCENDIDO, se puede escribir el punto de ajuste del valor y el
estado se puede ajustar a EN MARCHA enviando el comando de estado EN MARCHA. Esto hara que la herramienta funcione
a la velocidad del punto de ajuste. Para detener la herramienta, ponga el accionamiento del motor en estado DETENIDO
enviando el comando de estado DETENIDO.

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 ayudara a detectar si hay
alguin problema presente durante su funcionamiento.

Ejemplo de secuencia para encender y detener la herramienta:

« Escriba 4 (0x0004) en el registro de «<Funcionamiento»; de este modo se ajustara el accionamiento del motor al estado
de ENCENDIDO.

« 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.

« Escriba 8 (0x0008) en el registro de «Funcionamiento»; de este modo se ajustara el accionamiento del motor al estado
APAGADO.

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 retroalimentacion. 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 pitén 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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J5.3-DI3
0o 0 0
1 0 0
0o 1 0
1 1 0
0o 0 1
1 0 1
0o 1 1
1 1 1
0 0 0
1 0 0
0 1 0
1 1 0
0o 0 1
1 0 1
0o 1 1

Funcion de autoprueba

J5.4-Dl4

0
0
0
0
0
0
0
0

Funcionamiento

Detenido
4000 r.p.m.
4500 r.p.m.
5000 r.p.m.
5500 r.p.m.
6000 r.p.m.
6500 r.p.m.
7000 r.p.m.
7500 r.p.m.
8000 r.p.m.
8500 r.p.m.
9000 r.p.m.
9500 r.p.m.
10000 r.p.m.

Enmarcha, sin cambio
de velocidad

En marcha, sin cambio
de velocidad

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.
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Funcion de reseteado de fabrica

La configuraciéon 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 dltima configuracién 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 proteccion contra escritura.
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 proteccién 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
- La temperatura de la herramienta es superior a 142 °C
. Estado de sobrecarga
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Guia de solucion de problemas

Sintoma

Procedimientos recomendados

El accionamiento del motor no esta encen-
dido.

La herramienta no se pone en marcha.

La herramienta se detiene de repente.

La comunicacion con el Modbus RTU no esta
funcionando.

La comunicacién con la pasarela Profinet
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 en J2 haya 48 V (CC) presentes y que la polaridad
sea correcta.

Compruebe que el accionamiento del motor este en estado de EN-
CENDIDO (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?

Compruebe la seial de estado de alarma.

Compruebe las temperaturas del accionamiento del motor y de la
herramienta.

Compruebe si la herramienta sufre sobrecarga.

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 configuracién de mapeo de la pasarela Modbus RTU
a Profinet 1/0.

Compruebe la fuente de alimentacién de 24 V (CQ).

Compruebe que el cable adaptador Modbus RTU esté conectado
correctamente.

Compruebe que JP1 no esté activado.

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.
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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 dil 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 pongage

+ 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,
a une utilisation ou a une maintenance a mauvais escient ou négligente, aux accidents, a une exposition a des températures
ambiantes extrémes inacceptables, a '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 I'usure et le déchirement sont normausx, 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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Présentation du montage

J2 J3
48 VDC PSU Motor drive > Tool
J4
A A
n J5,J6
______________________ 2
\4 |
|
24VDC PSU »  Profinet1/O gateway | Modbus RTU master 4-bit digital control
|
A |
|
|
\4 |
Profinet |/O controller :
|
______________________ .
nal Hilsch T5 E f gat )

Généralités

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

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

Interface Modbus RTU

« Utiliser le connecteur J1 pour brancher I'entrainement moteur au bus Modbus RTU.

Passerelle Profinet 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 I'entrainement moteur (connecteur J1).

Interface de contréle numérique

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

« 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.

Codes des composants de rechange

Nom

Alimentation électrique 48 V

Alimentation électrique 24 V

Hilscher NT 50-RS-EN

Code Mirka:

MIA6513211
MIA6513411
MIA6513311

Cable d’adaptateur Hilscher NT 50-RS-EN  MIA6514011

Entrainement moteur

Cable blindé d’outil (10 m)

MIA6513112
MIA6512311

Caractéristiques techniques d’entrainement moteur

Tension d’entrée

Tension d’entrée nominale

Plage de tension d’entrée

48 VDC
46 - 50 VDC
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Tension d’entrée

Courant d’entrée max. 10A

Puissance nominale 350 W

Régulateur de vitesse

Plage de vitesse 4.000-10 000 tr/min
Protection contre les surcharges Oui
Protection contre les surchauffes Oui

Interfaces d’entrée Modbus RTU (RS-485)
Profinet 1/0 (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

Armoire d’entrainement moteur 380 x 300 x 210 mm (W x H x D)
Entrainement moteur 72 x30x 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 congu pour des installations fixes uniquement.

du produit a été entiérement contrélée 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.

f E Ne jamais effectuer aucun test de tenue en tension sur les pieces d’entrainement moteur ou sur I'outil. La sécurité
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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
Sz Ef2 v = ©
u © fifii o
OO0O0O0
ﬁ 2222 w1 [
10 |ono
B
9 [I[I [I 10+ PhaseC
o26]] E E 5 10+ PhaseB
o= I 10[ |
0233 - +
oy a B0 e o tor e
D20 &,&&&@ 10 |[r
oue ----1 00m 100 e
o 0000 DD@ 10} |c
o= DA b cw 33 52 GND48v 2 10 |p+
©
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 Description

3 P+ P+

J3 C+ C+

J3 C- C-

J3 P- P-

J3 NTC+ NTC+

J3 Phase A Phase A

J3 Phase B Phase B

J3 Phase C Phase C-

J3 GND GND

J3 NTC- NTC-

Connecteur AXE Description

Ja COM Relais COM

Ja NO Relais NO

Connecteur AXE Description

J5 DI 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 DI4 Entrée numérique de controle de la vitesse bit
4

Connecteur AXE Description

Jé6 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 = 4 000 tr/min. Indicateur d’adresse esclave
RTU du modbus, bit 1.

D3 Indicateur de point de réglage de la vitesse, allumé si = 5 000 tr/min. Indicateur d’adresse esclave
RTU du modbus, bit 2.

D4 Indicateur d'état de I'outil. Devient rouge si l'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 = 6 000 tr/min. Indicateur d’adresse esclave
RTU du modbus, bit 3.

D18 Indicateur de point de réglage de la vitesse, allumé si = 7 000 tr/min. Indicateur d’adresse esclave
RTU du modbus, bit 4.

D19 Indicateur de point de réglage de la vitesse, allumé si = 8 000 tr/min. Indicateur d’adresse esclave
RTU du modbus, bit 5.

D20 Indicateur de point de réglage de la vitesse, allumé si > 9 000 tr/min. Indicateur d'adresse esclave
RTU du modbus, bit 6.

D21 Indicateur de point de réglage de la vitesse, allumé si > 10 000 tr/min. Indicateur d'adresse es-
clave 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 contréle 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

tr/min

24000 = OFF OFF OFF OFF OFF OFF ON
25000 = OFF OFF OFF OFF OFF ON ON
26000 = OFF OFF OFF OFF ON ON ON
27000 = OFF OFF OFF ON ON ON ON
=8000 = OFF OFF ON ON ON ON ON
=9000 = OFF ON ON ON ON ON ON
210000 - ON ON ON ON ON ON ON

Affichage de I'adresse esclave du Modbus RTU
BIT8 BIT7 BIT6 BIT5 BIT 4 BIT3 BIT 2 BIT1
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.
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Cables de raccorde- | Par défaut Description

ment

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?) Phase B
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.
Brochage du cable d’adaptateur Hilscher NT 50-RS-EN (DSUB-9 femelle)

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

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 cable 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)
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Adresse

00001 - 00012

Registres d’entrée (F4)

Adresse

30001

30002

30003

30004

30005

30006

30007

30008

30009

30010

30011

30012

30013

30014

30015

30016

30017

30018

30019
30020

30021-30030

Type de données

Uint16

Type de données

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16
Uint16
Uint16
Int16

Uint16
Uint16
Uint16

Char[20]

Nom

Sorties numériques

Nom

Nombre de baisses de régime

Nombre de surchauffes de I'outil

Nombre de surchauffes de I'entrai-
nement moteur

Nombre de chauffes de I'outil

Nombre de chauffes de I'entraine-
ment moteur

Nombre d'arréts de I'outil

Nombre d’arréts de I'entrainement
moteur

Nombre de tensions hors limite

Nombre de faibles surintensités

Nombre de surintensités moye-
nnes

Nombre d'utilisations prolongées

Nombre d'utilisations intermé-
diaires

Nombre d'utilisations courtes

Heures d'utilisation
Minutes d'utilisation
Secondes d'utilisation
Intensité moyenne
Vitesse moyenne
Température de I'outil

Température de I'entrainement
moteur

Version du matériel

Description

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

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

Description

Nombre de fois ou la vitesse a
chuté de plus de 25 % par rapport
au point de réglage.

Nombre de fois ol la température
de l'outil a dépassé la limite
« chaude », 79 °C.

Nombre de fois ol la température
del’entrainement moteur a dépa-
ssé la limite « chaude », 73 °C.

Nombre de fois ol la température
de I'outil a dépassé la limite « bri-
lante », 134 °C.

Nombre de fois ol la température
delI'entrainement moteur a dépa-
ssé la limite « bralante », 117 °C.

Nombre de fois ol la température
de 'outil a dépassé la limite « ar-
rét», 142 °C.

Nombre de fois ol la température
de I'entrainement moteur a dépa-
ssé la limite « arrét », 123 °C.

Nombre de fois ou la tension
d’entrée est sortie de la plage
44-52 VDC.

Nombre de fois ou le courant a
dépassé 15,1 A

Nombre de fois ou le courant a
dépassé 18,2 A

Nombre de fois ou le temps d'uti-
lisation a dépassé 60 secondes.

Nombre de fois ou I'utilisation a
duré entre 20 et 60 secondes.

Nombre de fois ou le temps d'uti-
lisation a été inférieur a 20 seco-
ndes.

Temps d'utilisation en heures.
Temps d'utilisation en minutes.
Temps d'utilisation en secondes.
Intensité moyenne en mA.
Vitesse moyenne en tr/min.
Température de I'outil en °C.

Température de I'entrainement
moteur en °C.

Version et date de fabrication du
matériel, par ex. “2.0 Jan 18 14:00".
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Adresse Type de données
30031-30039 Char[18]
30040-30046 Char[14]

30047 Uint16

Registres d’exploitation (F3, F6, F16)

Adresse Type de données
40001-40010 Char([20]
40011 Uint16

56 Mirka® Motor Drive Cabinet

Nom

Version de piece

Numéro de série de I'entrainement
moteur

Drapeau de statut d'alarme

Nom

Nom de l'appareil

Consigne de vitesse

Description

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

Numéro de série de I'entrainement
moteur, par ex. “749474379001"

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 l'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

Description

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

Consigne de vitesse, différente de
la vitesse réelle, entre 4 000-10
000 tr/min.



Adresse Type de données Nom Description

40012 Uint16 Mise en service 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.

40013 Uint16 Adresse esclave 86 par défaut mais peut étre modi-
fié au besoin.

Passerelle Profinet 1/0O (Hilscher NT 50-RS-EN)

Sil'entrainement moteur doit étre connecté a un appareil Profinet /O, 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 Descriptions
1 GND Potentiel de référence, ma-
-1 sse de l'alimentation élec-
trique
~ 4 4 RxD / TxD+ Réception / Transmission
=5 des données positive

5 RxD / TxD- 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-".

Une documentation détaillée sur la passerelle et les outils de configuration peut étre téléchargée sur le site Internet
Hilscher:
https://www hilscher.com/products/product-groups/gateways/for-the-control-cabinet-ip20/entry-level-gateways/nt-50-rs-enmbrpns/

Configuration

La passerelle est livrée préconfigurée par Mirka comme appareil esclave Profinet I/O. 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, utiliser le protocole DCP. Lors d'un changement de configuration, I'adresse IP doit généralement
étre réassignée.

Configuration réseau par défaut
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ADRESSE IP 192.168.2.191
MASQUE SUBNET 255.255.255.0
PASSERELLE PAR DEFAUT 0.0.0.0

NOM DE L’APPAREIL nt50enpns

La configuration par défaut peut étre téléchargée sur le site Internet Mirka : www.mirka.com

Cartographie du signal entre Profinet I/0 et Modbus RTU

Registre Mod- Longueurde  Déclencheme- Profinetl/O Longueur de
bus données nt données

SetRelay 00012 1 bobine Données modi- 1 1 octet suppri-
fiées mé

SetSpeedRegister 40011 1 registre Données modi- 2 1 mot supprimé
fies

SetOperationRegister 40012 1 registre Données modi- 3 1 mot supprimé
fiées

DeviceName 40001-40010 10 registres Cycliguement 4 10 mot ajoutés
10 sec.

Commonlinputs 30017-30020 4 registres Cycliquement1 5 4 mot ajoutés
sec.

Misclnputs 30001-30016 16 registres Cycliqguement5 6 16 mot ajoutés
sec.

AlarmStatus 30047 1 registre Cycliqguement1 7 1 mot ajouté
sec.

FirmwareVersion 30021-30030 10 registres Cycliguement 8 10 mot ajoutés
10 sec.

PartVersionSerialNumber 30031-30046 16 registres Cycliguement 9 16 mot ajoutés
10 sec.

GetSpeedRegister 40011 1 registre Cycliqguement1 10 1 mot ajouté
sec.

GetOperationRegister 40012 1 registre Cycliqguement1 11 1 mot ajouté
sec.

ReadCoils 00001-00012 12 bobines Cycliqguement1 12 2 octets ajoutés
sec.

Exemple de cartographie de la passerelle du portail V14 Siemens
TIA

Ci-dessous une capture d'écran du portail V14 TIA montrant la cartographie de la passerelle dans le systéeme. Utiliser le
fichier GSDML téléchargeable sur le site Internet d'Hilscher pour trouver une assistance pour la passerelle Hilscher NT
50-RS-EN dans votre systeme.
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[E Topology view gk Network view |I¥ Device view

Device overview |

- 2. [Module |Rack  |Slot  |laddress |Q address|Type Article no. | Firmwiare
¥ nt50enpns (1} 0 NT 50-ENIFNS 3dx
P FN4O 0 0xi nis0enpns
SetRelay (1] 1 63 1 Byte Output
SetSpeedRzgister o 2 64..65 2 Byte Output
SetCperationRegister 0 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
FirmwareVersicn 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 (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 sur ALLUME avant que I'outil puisse étre démarré. Le premier ordre & envoyer a
I'entrainement moteur est celui de I'état ALLUME. Il n’est pas obligatoire d’envoyer I'ordre d’état ETEINT avant de couper
I'alimentation de I'entrainement moteur.

Lorsque I'entrainement moteur est sur ALLUME, la valeur de la consigne de vitesse peut étre écrite et si I'état peut étre
réglé sur FONCTIONNEMENT en envoyant I'ordre d’état FONCTIONNEMENT. Cela fera fonctionner I'outil conformément
ala consigne de vitesse. Pour arréter I'outil, régler I'entrainement moteur sur ARRET en envoyant 'ordre d’état ARRET.

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

Exemple de séquence pour démarrer et arréter 'outil :
« Ecrire 4 (0x0004) dans le registre “Fonctionnement”, cela fait passer I'entrainement moteur sur ALLUME.
« 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 ETEINT.

Interface numérique

L'entrainement moteur peut également étre contrélé par I'intermédiaire de I'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.
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J5.3-DI3 J5.4-Dl4 Mise en service

0 0 0 0 Arrété

1 0 0 0 4000 tr/min

0 1 0 0 4500 tr/min

1 1 0 0 5000 tr/min

0 0 1 0 5500 tr/min

1 0 1 0 6 000 tr/min

0 1 1 0 6 500 tr/min

1 1 1 0 7 000 tr/min

0 0 0 1 7 500 tr/min

1 0 0 1 8000 tr/min

o 1 0 1 8500 tr/min

1 1 0 1 9 000 tr/min

0o 0 1 1 9500 tr/min

1 0 1 1 10000 tr/min

0o 1 1 1 Fonctionne, aucun
changement de ré-
gime

1 1 1 1 Fonctionne, aucun
changement de ré-
gime

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. Siles 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 l'appareil.
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Fonction Réinitialisation d’usine

Au besoin, la configuration de I'entrainement moteur peut étre réinitialisée aux parameétres 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 paramétres 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 & 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.

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 I'outil dépasse 142 °C
« Surcharge
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Guide de dépannage

Probléme Procédures recommandées

L’entrainement moteur ne s’allume pas.

L’outil ne démarre pas.

L’outil s’arréte subitement.

La communication avec le Modbus RTU ne
fonctionne pas.

La communication avec la passerelle Profi-
net 1/0 ne fonctionne pas.

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

L’indicateur D36 s’allume en rouge ou la
vitesse de I'outil est trop rapide/lente.
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. Vérifier que 48 VDC est bien présent sur J2 et que la polarité est bo-
nne.

Vérifier que I'entrainement moteur est sur ALLUME (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 ?

Vérifier le drapeau de statut d'alarme.
Vérifier I'entrainement moteur et les températures de I'outil.
Vérifier que I'outil ne subit pas de surcharge.

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).

Vérifier si JP1 et JP12 ne sont pas réglés.

Vérifier la configuration du réseau de la passerelle

Vérifier la configuration de cartographie entre le Modbus RTU de la
passerelle et le Profinet 1/0.

Vérifier I'alimentation électrique 24 VDC.

Vérifier que le cable de I'adaptateur du Modbus RTU est bien branché.
Vérifier que JP1 n’est pas réglé.

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
vDC

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

Vérifier le branchement GND.

Vérifier les cablages C+/C-/P+/P- sur J3.



Gwarancja

Mirka gwarantuje, ze Twoje czesci s 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 wtérne 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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Przeglad dot. instalacji

J2 J3
48 VDC PSU g Motor drive - g Tool

______________________ S
\4

24 VDC PSU »  Profinet /O gateway

Modbus RTU master 4-bit digital control

A

\4

Profinet |/O controller

Informacje ogdlne

+ Podfacz zasilanie 48 VDC do napedu silnikowego (ztacze J2).

+ Podfacz narzedzie do napedu silnikowego (ztacze J3).

Interfejs Modbus RTU

+ Uzyj ztacza J1 do podtaczenia napedu silnikowego do magistrali Modbus RTU.
Bramka Profinet we/wy do interfejsu Modbus RTU

+ Podfacz 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.

Kody czesci zamiennych

Nazwa Kod firmy Mirka

Zasilanie 48 V MIA6513211
Zasilanie 24V MIA6513411
Hilscher NT 50-RS-EN MIA6513311
Kabel przejsciowy Hilscher NT 50-RS-EN MIA6514011
Naped MIA6513112

Kabel ekranowany do narzedzia (10 m) MIA6512311

Dane techniczne napedu silnikowego

Napiecie wejsciowe

Znamionowe napiecie wejsciowe 48 VDC

Zakres napiecia wejsciowego 46 - 50 VDC
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Napiecie wejsciowe

Maksymalny prad wejsciowy 10A

Moc znamionowa 350 W

Regulator predkosci

Zakres predkosci 4000 - 10 000 obr./min
Zabezpieczenie przeciwprzepieciowe Tak
Zabezpieczenie przed przegrzaniem Tak

Przektadki

Interfejsy wejsciowe Modbus RTU (RS-485)
Profinet we/wy (modut bramy)
4-bitowe wejscia cyfrowe (15-33 VDC)

Interfejsy wyjsciowe Jednopolowy, niezatrzaskowy przekaznik N/O, 250 VAC/125 VDC, 10

‘

Srodowisko

Temperatura otoczenia 0-40°C

Wilgotnos¢ Maksymalnie 95 % RH, niekorozyjne, brak kapiacej wody
Temperatura przechowywania -20-80°C

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

Alnstalacja elektryczna musi zosta¢ wykonana przez wykwalifikowanego elektryka!

Naped silnikowy jest przeznaczony wytacznie do instalacji statych.

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 uziemic¢ swoje ciato za pomoca antystatycznej opaski na
nadgarstek.

f E Nie nalezy przeprowadzac zadnych testow wytrzymatosci elektrycznej na zadnej czesci napedu silnikowego ani
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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
2z 328z ©
o © Sidii o
OO0O0O0
CEEE = |
- 1O+ |ono
® 10+ PhaseC
B o
o] 5F B 10| |[prases
mo SR gy 10 [men s
D233 - +
D221 an g - s1 2 10 e
@S 1882 tor |
es - om© 10F |o
= 0000] g 1or o
b= A B oo 3z s GND 4BV 3 10 |r
©
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 kotkdw 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 wcisnac¢ do ztaczy i zwolni¢ za pomoca matego ptaskiego srubokreta (szerokos$¢ koricéwki 3,5 mm, grubos¢
korcéwki 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 Opis

3 P+ P+

J3 C+ C+

J3 C- C-

J3 P- P-

J3 NTC+ NTC+

J3 Phase A Faza A

J3 Phase B Faza B

J3 Phase C Faza C-

J3 GND GND

J3 NTC- NTC-

Zlacze PIN Opis

J4 com Przekaznik COM

Ja NO Przekaznik NO

Zigcze PIN Opis

J5 DI Cyfrowe wejscie sterowania predkoscig - bit

J5 DI2 Cyfrowe wejscie sterowania predkoscig — bit

J5 DI3 Cyfrowe wejscie sterowania predkoscia — bit

J5 Di4 Cyfrowe wejscie sterowania predkoscig - bit
4

Ziacze PIN Opis

Jé 15V Wyjscie 15 VDC

Jé GND GND

Opis przycisku

Przycisk Opis
S1 Przycisk autotestu
S2 Przycisk reset

Opis wskaznika

Wskaznik Opis

D2 Wskaznik nastawy predkosci, swieci, jesli = 4 000 obr./min. Wskaznik adresu urzadzenia pod-
rzednego (slave) Modbus RTU, bit 1.

D3 Wskaznik nastawy predkosci, $wieci, jesli = 5 000 obr./min. Wskaznik adresu urzadzenia pod-
rzednego (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 znajduje sie
w trybie Wk. Miga na zielono, gdy naped silnikowy znajduje sie w trybie WYL.
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Wskaznik Opis

D17 Wskaznik nastawy predkosci, swieci, jesli = 6 000 obr./min. Wskaznik adresu urzadzenia pod-
rzednego (slave) Modbus RTU, bit 3.

D18 Wskaznik nastawy predkosci, swieci, jesli = 7 000 obr./min. Wskaznik adresu urzadzenia pod-
rzednego (slave) Modbus RTU, bit 4.

D19 Wskaznik nastawy predkosci, swieci, jesli = 8 000 obr./min. Wskaznik adresu urzadzenia pod-
rzednego (slave) Modbus RTU, bit 5.

D20 Wskaznik nastawy predkosci, $wieci, jesli = 9 000 obr./min. Wskaznik adresu urzadzenia pod-
rzednego (slave) Modbus RTU, bit 6.

D21 Wskaznik nastawy predkosci, $wieci, je$li = 10 000 obr./min. Wskaznik adresu urzadzenia pod-
rzednego (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

obr./min. BIT4
D18

24000 - WYL, WYL, WYL, WYL, WYL, WYL, WE.
25000 - WYL, WYL, WYL, WYL, WYL, WE. WE.
26000 - WYL, WYL, WYL, WYL, WE. WE. WE.
27000 - WYL, WYL, WYL, WE. WE. WE. WE.
28000 - WYL, WYL, WE. WE. WE. WE. WE.
=9000 = WYt. Wt. Wt. Wk. WE. Wt. Wt.
=10000 = Wt. Wt. Wt. Wk. Wt. Wt. Wt.

Wyswietlanie adresu urzadzenia podrzednego (slave) Modbus RTU

BIT8 BIT7 BIT6 BIT5 BIT 4 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

podiaczony 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 Jedli ustawiono, rezystor podciagajacy 10 kQ
jest podfaczony do pinu A Modbus RTU.

JP12 Nie ustawiono Jesli ustawiono, funkcja cyfrowego sterowania
predkoscia jest wigczona.
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Zworki Domysine Opis

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 Przywrd¢ ustawienia fabryczne.

Wyprowadzenie ztacza kabla narzedzia

Pin (kolor, rozmiar) | Opis

PE (zielono-z6tty, 1,0 Nie zastosowano

mmz2)
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 (r6zowy, 0,25 C+
mm?)

C(zielony,0,25mm? P-

C (z6tty, 0,25 mm?) NTC-
D (brazowy, 0,25 NTC+
mm?)

E (biaty, 0,25 mm? P+

UWAGA! NTC- i P- s podtgczone do tego samego PINu wewnatrz ztacza.
Wyprowadzenie kabla adaptera Hilscher NT 50-RS-EN (zenski DSUB-9)

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

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

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 urzadzeniu nadrzednym (master). Pin A
zlycza 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)
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Adres

00001 - 00012

Rejestry wejsc (F4)
Adres

30001

30002

30003

30004

30005

30006

30007

30008

30009

30010

30011

30012

30013

30014
30015
30016
30017
30018
30019
30020

30021-30030
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Typ danych

Uint16

Typ danych

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16
Uint16
Uint16
Int16

Uint16
Uint16
Uint16

Char[20]

Nazwa

Wyjscia cyfrowe

Nazwa

Liczba spadkéw obr./min

Liczba przekroczen limitu (poziom
cieply) temp. narzedzia

Liczba przekroczen limitu (poziom
ciepty) temp. napedu silnikowego

Liczba przekroczen limitu (poziom
goracy) temp. narzedzia

Liczba przekroczen limitu (poziom
goracy) temp. napedu silnikowego

Liczba przekroczen limitu (poziom
stop) temp. narzedzia

Liczba przekroczen limitu (poziom
stop) temp. napedu silnikowego

Napiecie poza zakresem

Liczba wystapien przetezenia (po-
ziom niski)

Liczba wystapien przetezenia (po-
ziom $redni)

Liczba wystapien dtugiego czasu
dziatania

Liczba wystapien sredniego czasu
dziatania

Liczba wystapien krétkiego czasu
dziatania

Czas uzytkowania w godzinach
Czas uzytkowania w minutach
Czas uzytkowania w sekundach
Srednie natezenie pradu
Srednia predkos¢

Temperatura narzedzia

Temperatura napedu silnikowego

Wersja oprogramowania

Opis

Cewki 1-11 sg przeznaczone do
wykorzystania w przysztosci.

Cewka 12 to przekaznik znajdujacy
sie na napedzie silnikowym.

Opis

Liczba ilosci spadkéw predkosci o
ponad 25 % wzgledem wartosci
zadanej.

lle razy temperatura narzedzia
przekroczyta limit 79 °C (poziom
ciepty).

lle razy temperatura napedus silni-
kowego przekroczyta limit 73 °C
(poziom ciepty).

lle razy temperatura narzedzia
przekroczyta limit 134 °C (poziom
goracy).

lle razy temperatura napedu silni-
kowego przekroczyta limit 117 °C
(poziom goracy).

lle razy temperatura narzedzia
przekroczyta limit 142 °C (poziom
stop).

lle razy temperatura napedu silni-
kowego przekroczyta limit 123 °C
(poziom stop).

lle razy wartos¢ napiecia wejscio-
wego hie miescita sie w zakresie
od 44 do 52 VDC.

lle razy prad przekroczyt wartos¢
151 A.

lle razy prad przekroczyt wartosé¢
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.

lloé¢ godzin czasu uzytkowania.
llo$¢ minut czasu uzytkowania.
llo$¢ sekund czasu uzytkowania.
Srednie natezenie pradu w mA
Srednia predko$¢ w obr./min
Temperatura narzedzia w °C.
Temperatura napedu silnikowego
w °C.

Wersja oprogramowania i data
kompilacji, np. ,2.0 Jan 18 14:00".



Adres Typ danych \EFANE] Opis
30031-30039 Char[18] Wersja czesci Wersja czescii numeridentyfikacyj-
ny napedu silnikowego, np. ,Al1.3
123456"
30040-30046 Char[14] Numer seryjny napedu silnikowe-  Numer seryjny napedu silnikowe-
go go, np. ,749474379001"
30047 Uint16 Flaga stanu alarmu Flaga stanu alarmu moze w dowol-

nym momencie odpowiadac

kombinacji wartosci z ponizszej li-
sty. Sprawdz

poszczegolne bity, aby okresli¢ typ
alarmoéw,

ktére sg w danym momencie wy-
zwalane. Ta flaga jest automatycz-
nie

usuwana po 5 sekundach, jesli
przyczyna wyzwolenia alarmu
ustata.

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
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 Nastawa predkosci, ale nie rzeczy-

wista predkos¢, w zakresie 4
000-10 000 obr./min.
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Adres Typ danych \EFANE] Opis

40012 Uint16 Dziatanie Stan napedu silnikowego, moze
by¢ kombinacja nastepujacych:
0x0001 = URUCHOM
0x0002 = ZATRZYMAJ
0x0004 = Wk.
0x0008 = WYt.

0x0010 = ROZPOCZECIE ZMIANY
NARZEDZIA

0x0020 = KONIEC ZMIANY NARZE-
DZIA

0x0040 = WYLACZ 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-

$nie.
40013 Uint16 Adres urzadzenia podrzednego ~ Wartos¢ domyslna to 86, ale w ra-
(slave) zie potrzeby mozna jg zmienic.

Bramka Profinet we/wy (Hilscher NT 50-RS-EN)

Jedli naped silnikowy musi zosta¢ podtaczony do urzadzenia Profinet we/wy, mozna uzy¢ bramki Hilscher NT 50-RS-EN.
Bramka jest potaczona z napedem silnikowym za pomoca ztacza DSUB-9 na bramce i ztgcza 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-".

Szczegdtowa dokumentacje dotyczacg bramki i narzedzi konfiguracyjnych mozna pobrac ze strony internetowej Hilscher:
https://www hilscher.com/products/product-groups/gateways/for-the-control-cabinet-ip20/entry-level-gateways/nt-50-rs-enmbrpns/

Konfiguracja

Bramka jest wstepnie skonfigurowana przez firme Mirka jako urzadzenie podrzedne (slave) Profinet we/wy. Do rekonfiguracji
urzadzenia mozna uzy¢ oprogramowania ,SYCON.net” firmy Hilscher. Do zmiany konfiguracji sieci mozna uzy¢
oprogramowania ,Ethernet Device Setup” firmy Hilscher, korzystajacego z protokotu DCP. Po zmianie konfiguracji adres
IP zwykle wymaga ponownego przypisania.

Domyslna konfiguracja sieci
ADRES IP 192.168.2.191
MASKA PODSIECI 255.255.255.0
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BRAMA DOMYSLNA 0.0.0.0
NAZWA URZADZENIA nt50enpns

Domyslng konfiguracje mozna pobrac ze strony internetowej firmy Mirka: www.mirka.com

Mapowanie sygnatéw we/wy sieci Profinet w komunikacji z Modbus RTU

Rejestr Mod-  Dlugosc da- Wyzwolenie Profinetwe/wy Dlugos¢ da-
bus nych nych

SetRelay 00012 1 cewka Zmienioneda- 1 1 bajt wyjscia
ne

SetSpeedRegister 40011 1 rejestr Zmienioneda- 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.

Misclnputs 30001-30016 16 rejestrow Cyklicznieco5 6 16 stéw wejscia
sek.

AlarmStatus 30047 1 rejestr Cyklicznieco1 7 1 stowo wejscia
sek.

FirmwareVersion 30021-30030 10 rejestrow Cyklicznieco10 8 10 stow 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.

Przyktad mapowania bramy Siemens TIA Portal V14

Ponizej znajduje sie zrzut ekranu z TIA Portal V14 pokazujacy, jak mozna zmapowac brame do systemu. Uzyj pliku GSDML,
ktéry mozna pobrac ze strony internetowej Hilscher, aby dodac¢ obstuge bramy Hilscher NT 50-RS-EN do swojego systemu.

E Topology view Hé, Network view 1 Device view

Device overview |

¥ - |Module |Rack |Slot laddress | Q address | Type Anicle no. | Firmware
Bl “l‘m‘tEOenpns (1} 1} =i ;\ITED-E NIFNS 34

 PNHO 0 o0xi nis0enpns

SetRelay (1] 1 63 1 Byte Output

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

SetOperationRegister 0 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 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 o 12 184..185 2 Byte Input

ReadCoils (1] 13 186...187 2 Byte Input
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Podstawowa obstuga dla Modbus RTU

Przed uruchomieniem narzedzia naped silnikowy musi by¢ w trybie Wk. Pierwszym poleceniem, ktére powinno zosta¢
wystane do napedus silnikowego, jest polecenie stanu Wk. Wystanie polecenia stanu WYL. przed odfgczeniem zasilania
od napedu silnikowego nie jest obowigzkowe.

Gdy naped silnika jest w stanie Wk., nastawa predkosci moze zostac¢ zapisana, a stan moze zosta¢ ustawiony na stan
URUCHOM poprzez wystanie polecenia stanu URUCHOM. To spowoduje, Ze narzedzie bedzie pracowac zzadana predkoscia.
Aby zatrzymac narzedzie, ustaw naped silnikowy w stan ZATRZYMAJ, poprzez wystanie polecenia stanu ZATRZYMAJ.

Zaleca sie ciagte monitorowanie sredniej predkosci, sSredniego 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:
+ Wpisz 4 (0x0004) do rejestru ,Operation” — naped silnikowy zostanie ustawiony na stan Wkt.
+ 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
dziata¢.

+ Wpisz 8 (0x0008) do rejestru ,Operation” — naped silnikowy zostanie ustawiony na stan WYt.

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 wtaczy¢ interfejs cyfrowy, nalezy ustawi¢ zworke JP12.

ZHacze J5 jest uzywane jako wejscie interfejsu cyfrowego. Jesli do pinu wejsciowego zostanie przytozone napiecie miedzy
15-33 VDC, wejscie takie jest uwazane za wysokonapieciowe. Jesli wartos$¢ napiecia wynosi ponizej 12 VDC lub jesli wejscie
zostato skonfigurowane jako ,ptywajace”, wejscie takie jest uwazanie za niskonapieciowe. Pin GND ztacza J6 musi zosta¢
podtaczony miedzy systemami. W razie potrzeby ztacze J6 moze by¢ réwniez wykorzystane do zapewnienia napigcia
sterujagcego 15 VDC.

=) T o o =
Z 3 0 a3 s
1 1 1 1 1 1
[oXel} [oXeoNeXe]
- - - -
D':I D J6 J5
ae B
02| it E
D54 55 5 s 2
D241 o a
D23 D D
Porr= n soor st 2
D21 gaaa
D203 5555 @
D19
D181 - = - DDDD - -
= 0oo0o0 oo 00
D23 T T T . T
GND A B GND oo S2 GND48v

Operacje interfejsu cyfrowego

J5.1-DIh J5.2-DI2 J5.3-DI3 J5.4-Dl4 Dziatanie

Zatrzymany

4000 obr./min
4500 obr./min
5000 obr./min
5500 obr./min
6 000 obr./min

o © © o

- O = O =
o ©O © ©O o o
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J5.1-DI1 J5.2-DI2 J5.3-DI3 J5.4-Dl4 Dzialanie

0o 1 1 0 6 500 obr./min

1 1 1 0 7 000 obr./min

0 0 0 1 7 500 obr./min

1 0 0 1 8000 obr./min

0 1 0 1 8500 obr./min

1 1 0 1 9 000 obr./min

0 0 1 1 9 500 obr./min

1 0 1 1 10 000 obr./min

0 1 1 1 Uruchom, bezzmiany
predkosci

1 1 1 1 Uruchom, bezzmiany
predkosci

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 migac 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 zapisang w napedzie silnikowym mozna w razie potrzeby zresetowac do ustawien fabrycznych. Spowoduje
to przywrocenie 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 ktérykolwiek 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 rejestrow przechowujacych ,Device name” lub ,Slave address”

3. Wpisz 128 (0x0080) do rejestru ,Operation”, aby wiaczy¢ 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, B i C.
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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 odfgczeniem aktualnie podtaczonego narzedzia od napedu silnikowego.

4. Odtacz aktualnie podtaczone 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.

Funkcje ochronne

Tryb ochrony Powad

Narzedzie przechodzi w tryb mniejszej mocy » Temperatura napedus silnikowego przekracza 117 °C
- Temperatura narzedzia przekracza 134 °C
- Nadmierne obcigzenie

Narzedzie zatrzymuje sie catkowicie « Temperatura napedus silnikowego przekracza 123 °C
« Temperatura narzedzia przekracza 142 °C
« Stan przecigzenia

Instrukcja naprawy

Objawy Zalecane procedury

Naped silnikowy nie wiacza sie. « Upewnij sie, ze na ztaczu J2 jest napigcie 48 VDC i ze polaryzacja jest
prawidtowa.

Upewnij sig, ze naped silnika znajduje sie w stanie Wk. (D14 nie miga).
Upewnij sig, ze naped silnikowy znajduje sie w stanie URUCHOM (D4
Swieci na zielono).

Sprawdz okablowanie narzedzia: czy piny sg podtaczone prawidtowo?

Narzedzie nie uruchamia sie.

Narzedzie nagle sie zatrzymuje.

Sprawdz flage stanu alarmu.
Sprawdz temperature napedu i narzedzia.
Sprawdz, czy narzedzie nie jest przecigzone.

Komunikacja Modbus RTU nie dziata.

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).
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Komunikacja bramy Profinet we/wy nie
dziata.

Interfejs cyfrowego regulatora predkosci
nie dziata.

Wskaznik D36 $wieci na czerwono lub
predkosc narzedzia jest zbyt wysoka/niska.

Zalecane procedury

Objawy

» Upewnij sig, ze nie ustawiono JP1iJP12.

Sprawdz konfiguracje bramy sieciowej

Sprawdz konfiguracje mapowania bramy Modbus RTU dla sieci Pro-
finet we/wy.

Sprawdz zasilanie 24 VDC.

Upewnij sie, ze kabel adaptera Modbus RTU zostat prawidtowo
podtaczony.

Upewnij sig, ze nie ustawiono JP1.

Upewnij sig, ze nie ustawiono JP1.

Upewnij sie, ze ustawiono JP12.

Sprawdz napiecie na wejsciu wysokopradowym, powinno wynosic¢
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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FapaHTuiiHble 06A3aTeNnbCcTBa

Mpowu3BoanTeNb rapaHTVPYeT, 4To Npealaraeman NPoAyKLMA He MMeeT HeMCNPaBHOCTEN, BbI3BaHHbIX MPOU3BOACTBEHHbIM
6paKkoM U NCMONb30BaHNEM HEVCMPaBHbIX KOMMIEKTYOLLX.

FapaHTuWiiHble 06A3aTeNbCTBa Ha y3/bl KoMnaHuK Mirka eiicTBYIOT B TeUeHe OQHOIO rofa C MOMEHTa MPOAaXU.
FapaHTUiHbIe 06A3aTeNbCTBa PAaCNPOCTPAHAIOTCA TONbKO Ha HEVMCNPABHOCTH, Bbi3BaHHbIE UCMOMb30BaHNEM HENCNPaBHbIX
KOMMNMEKTYIOLLVX 1 MPOU3BOACTBEHHbBIM 6pakoMm.

B cnyyae BO3HMKHOBEHWA HENCMPABHOCTY U3AENVs, 06YCTIOBAEHHOM MCMONb30BaHNEM MNPV €ro NPOV3BOACTBE HEUCMPABHbIX
KOMIM/IEKTYIOLUMX UM MPOU3BOACTBEHHBIM 6pakom, komnaHus Mirka BbINONHNT 6eCnNaTHbI PEMOHT MHCTPYMEHTa B
COOTBETCTBM C YCTIOBUAMM FrapaHTUK, ONMCAHHbBIMY B HAacTOALEM pasaene. lapaHTuiiHble 06A3aTeNbCTBa NPU3HAIOTCA
HeAeNCTBUTENbHBIMM, ECAIN SKCMITyaTaLWs N TEXHUYECKOE 06CITY>KMBAHIE U3L[ENVA NPOVU3BOAUANCH C HAPYLLEHEM NPaBu
SKCMNyaTayny, NPUBEAEHHbIX B JAHHOM PYKOBOACTBE.

Yc npepocr: rapaHTUIiHOro 06CNyKNBaHNA

I'apaHTw?lee o6nA3aTtenbcTBa KomnaHum Mirka PacnpoCTpaHAKTCA Ha HEMCNPAaBHOCTU U3[eNnsA, CBA3aHHble C ﬂed)eKTaMVl
KOMMNNEKTYLWNX U C60PKVI.

lFapaHTuUiiHbIe 0653aTeNbCTBa PacCNPOCTPAHAIOTCA Ha CleAyloLe KOMMOHEHTbI:
+ KOHTPOJNEP 3N1eKTPONPUBOAS,

* WANPOBaANbHBIN UHCTPYMEHT,

* NONIMPOBAJIbHBIN UHCTPYMEHT,

+ 610K NnTaHnA,

« CeTeBOW W03,

Cnyyawu, He nognaaatowe Noa AecTBUE rapaHTUIHbIX 06A3aTeNbCcTB

+ Iio6on yu.|ep6, BO3HUKLINNA B pe3ynbTaTe TPaHCNOPTUPOBKN NHCTPYMEHTA, Nepefayn ero 3akasyumky, MOHTaxa, BBoaa
B U34ennA B SKCNyaTaynto, HeHagnexawero ncnosib30BaHUA, HapyLWeHUA NpaBu sKCnayaTaymum n TexHn4eckoro
O6Cﬂy)KVIBaHI/IF|, a Takxe l‘IpeZ’:BbIl‘IaPIHbIX npOMCmeCTBMﬁ, BO3jencTeua JKCTpemanbHbIX TeMnepaTtyp, KNCOT 1N BOAbI,
HeHaaNexallero XpaHeHna, MexaHNYeCcknx Bo3AeNCTBUA Ype3MePHON CUMbl 1 SKcnnyaTaynm € BbIXOAOM PasnnyHbIX
napameTpoB 3a npefesbl WTaTHbIX AMana3oHOB.

. HemcnpaBHocm, BO3HUMKLLME B pe3ynbTaTe NCNOJIb30BaHNA 3anyacren, I'Ipl/lHaﬂﬂe)KHOCTeVl N KOMMOHEHTOB NHbIX
np0|/|3Bo,cw|Tene|7|.

« LLITaTHBIN 3HOC PasINyHbIX KOMNOHEHTOB, TAKMX KaK MOAOLWBbI, yMJIOTHEHNE TOPMO33a, BbII'IyCKHOIh d)VITVIHI', noALWnNNHUKNA,
Pe3nHoBble AeTanu, Kabenb cBA3M 1 Kabenb SNeKTPOoNnUTaHuA.

+ KOMNOHEHTbI, B KOHCTPYKLIMIO KOTOPbIX 6bIIN BHECEHbI 3MEHEHVA; UHCTPYMEHTbI, PEMOHTUPOBABLUMECA BHE
YNONHOMOYEHHbBIX CePBUCHbIX LIEHTPOB KoMMaHun Mirka; NONIHOCTbIO MM YaCTUUHO Pa306paHHble NHCTPYMEHTbI.

Ycnoua npegoctaBneHns rapaHTiHOrO 06C/yXNBaHWUA MOTYT ObITb U3MEHEeHbI, PacLUMPeHbI WU JOMOTHEHbI TOSIbKO
npousBoanUTENEM.

I7p0M3Bo,amenb He HeceT OTBETCTBEHHOCTU 3@ KOCBEHHbIV yLuep6, B YaCTHOCTY, 3a nNpocTton o6opy,qOBaHm7, CHUXKeHne
obbemos NMpon3BOACTBA, TPAaBMbl Y NOBPeXAEeHNE NMyLYecTBa.

PekomeHpyeTca caBaTb M3fenne B rapaHTUINHbIN PEMOHT cpa3y nocsie obHapy»KeHVA HemcnpasHocTw. [ocne ncreuexnua
CpoKa [1eCTBMA rapaHTUNHbIX 06A3aTeNbCTB rapaHTUHbIA PEMOHT U3AENNA He OCYLLeCTBAAETCA.
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MoHTax
J2 J3
48 VDC PSU Motor drive > Tool
J4
A A
J1 J5,J6
______________________ 2
\4 |
|
24VDC PSU »  Profinet1/O gateway | Modbus RTU master 4-bit digital control
|
A |
|
|
\4 |
Profinet |/O controller :
|
______________________ .
nal Hilsch NT 5¢ EN Prof jat
Oci noaKk

« MopaknounTb 610K NUTaHWA, 48 B NOCT., K KOHTPONNepy anekTponpusoaa (pasbem J2).
+ TTOAKNIOUUTL UHCTPYMEHT K KOHTPOSNEpY SNeKTponpreoga (pasbem J3).
MopaknioueHne kK Modbus RTU

« MofKknounTb KOHTPONNEp 3neKkTponpusoaa K WiHe Modbus RTU yepes pasbem J1.
MopaknioueHue wnio3a Profinet 1/0 kK Modbus RTU

« MopaknounTb 610K NUTaHWA, 24 B nocT., K wiio3y. CoeAnHUTb coeauHUTenbHbIM Kabenem DSUB-9 winio3 (pasbem X2) n
KOHTposnep anekTponpusopa (pasvem J1).

MopaknioueHne yudp 0 ynp

« MopaknounTb obLuee AN BCEX CUCTEM 3a3emileHne K pasbemy J6.

+ Vicnonb3oBaTb pasbem J5 ans Bbibopa pexuma paboTbl C MOMOLLbIO YeTbipex LMdPOBbIX BXOAHbIX CUTHAMOB.
MopaknioueHne pene

+ HopmanbHO pa3oMKHYTble KOHTaKTbl pesie MoAKoUEeHb! K pasbemy J4.

Kopabl KOMNOHEHTOB

Uma Kop Mirka
UcTouHuK nuTtanus, 48 B MIA6513211
WUcTouHuk nutanus, 24 B MIA6513411
Mogaynb Hilscher NT 50-RS-EN MIA6513311
CoeauHUT 1 Kab mopyns Hilscher MIA6514011
NT 50-RS-EN

KoHTponnep anekrponpusopa MIA6513112

SKpaHUpOBaHHbIN Kabenb ans nHcTpymeH- MIA6512311
Ta (10 m)
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TexHnuyeckune xa PaKTepunuCcTuKn

H oe Hanf nuTaHms, B 48
nocr.

[onycTumbiii Auana3oH HanpsAXeHua nuTa-  46-50
HuA, B nocr.

Makc HblIli NOTPe6 il TOK, A 10

HomunHanbHaa mowHoOCTb, BT 350

Peryn NpOBKa CKopocTun

[nanasoH cKopocTu BpalleHus, 06/MuH 4.000-10 000

3awuTa oT neperpyskun Ectb
3awuTa oT neperpesa Ectb

UnTepdodeiicbl

BxoaHble nHTepdencobl Modbus RTU (RS-485),
Profinet I/0 (mogynb wnto3a),
UeTbIpex6uTHbIN Umdposoi Bxoa (15-33 B nocT.)

BbixogHble uHTepdeiicbl OpHOMOMIOCHOE HOPMATbHO PAa30MKHYTOE perie 6e3 6lI0KMPOBKY, 250
B nepem./ 125 B noct., 10 A

YcnoBus sKcnlyaTaummn U XxpaHeHus

Temnepartypa skcnnyartauum, °C 0...+40

OTHOCUTEeNbHas BNaXHOCTb, % He 6onee 95. He gonyckatoTcs nonagaHvie Kanesb BOAbI, HAXOXKAeHUe
B arpeccrBHbIX cpefjax

T paTtypa xpa , °C -20...+80

Fa6aputHbie pasmepbi ([ x B x L), mm

Bnok KoHTponnepa anekTrponpusoga 380x300x210
KoHTponnep anekrponpusopa 72 x30x 200

KoHTponnep anekrponpusopaHagepxarte- 95x55x210
ne ana DIN-penkn

I1pa BU1a TEXHUKMN 6e30nacHOCTH

Aanempomomaxmble pa6OTbI AOJIKHbI BbINONMHATLCA SIEKTPUKOM, MMELWLNUM HEO6XO‘1I/IMbIe AOonyCcKn.
A KOHTpOﬂﬂep aneKTponpneoAa npegHasHavyeH NCKMIoYNTENbHO A/1A CTaULMOHAaPHOIO MOHTaXa.

KOHTponnepa anekTponpmeoaa. Bce HeobxoAMMble NCMbITaHNA 6e30MacHOCTN U3AennaA 6binn BbINOMHEHDI

f 3anpeu.|aeTcn NPOBOANTb NCMbITAaHNA Ha SNEKTPNYECKYIO NPOYHOCTb NI06bIX KOMMOHEHTOB NHCTPyMeHTa n
nponssogunTenem.
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HEO6XO‘1I/IMO HafeTb aHTUCTATUYECKUI 6pacneT. 3TO NO3BONUT UCKITIOUYNTb BO3MOXHOCTb noBpexxgeHua

f Mepep BbinonHeHMeM No6bIX PabOT Ha NNaTe KOHTPOEPa NeKTPONPUBOAa (YCTaHOBKM NepemblyeK U1 T.M.)
KOHTpOJIepa 3NeKTPONpPUBOAA CTaTUUECKM Pa3PAAOM.

BHumaHue!

Heobxoaumo YyAOCTOBEPUTBCA, YTO 6NOKUN NUTaHUA HaZNeXaLMm 06paaoM 3a3eMJieHbl, a TaKXKe NCKIYNTb
BO3MOXHOCTb KOHTaKTa KOHTPOJI/1IePa 3/1IEKTPONPUBOAA C SNEMEHTaMIN, HAXOAALWMMMNCA MO HanpAXXeHnem ceTn
2NeKTpPOnnTaHuA.

PeKOMeHﬂyeTCﬂ MCNoNb30BaTb BHELLHIOW Lienb aBapMNHOro oCcTaHoBa.

Hepeq 3anNyCKOM NHCTPYMEHTa

TMepea 3anycKomM MHCTPYMEHTa HEOBXOAMMO NPOBEPUTH MPABUIbHOCTL MOHTAXa U MOAKIOYEHA UHCTPYMEHTa
1 KOHTPO//Iepa 3NeKTPONpUBOAa.

KoHTponnep aneKkrponpueoaa

Pa3sbembl, KHONKM, NepeMbIYKU, UHANKATOPbI, KPeneXHble 0TBEPCTMA U rabapuTHble pasmepbl KOHTponnepa
anekTponpusoga

200
2z £g24@8 ¢z ©
T © fidii o
[oNeNeoXe)
ep—— 10F |[ve
- 10+ |ono
»
- PhaseC
3 |:||:| |:| 10
o] 5F B 10 |phases
moth R gy 10[ [
ese= oo o [wTer
s . cpan s 2 1o
D202 &,&&,&@ 10 |~
D19 -
s ----01m 10f |c
i cooo] g 1or |
b A B oo 33 2 GND4sv 8 10| e
©
Dimensions specified in
millimeters. 155 15

MnaTta KOHTpONNepa 3NeKTPONPUBOAA NOCTaBNAETCA Ha fepxaTene ans DIN-peiiku, KOTopbIii MOXET ObITb YCTaHOBNEH

Ha ctanpapTHYto DIN-peiiky EN50022 pasmepom 35 x 7,5 MMm. [ToMVIMO 3TOr O, niaTa MOXeT ObITb U3BSIeYeHa U3 Aepatens
1 3aKpenneHa C NOMOLLbIO KPeneXXHbIX OTBEPCTUIA. B nocneaHem cnyyae pekomeHAyeTCa MCNoNb30oBaTh MeTaninyeckmne
6006bILIKM pazmepom 20 MM 1 BUHTbI M3 pasmepom 10 mm.

s Kaxgoro NPOBOAA, NOAKIIOUEHHOTO K pasbeMam, PEKOMEHAYETCA UCMOSb30BaTb OGXKUMHbIE HAKOHEUHUKN C
NnacTMaccoBbiMu 060104Kamn. OHM NO3BONAIOT NIErko BCTaBNATL NPOBO/AA B Pa3bembl 1 U3BNIEKaTb UX C MOMOLLbIO
He6OobLION OTBEPTKM C NPAMBIM WAMLEM (LUIMPUHOW 3,5 MM U TONLWMHON 0,6 MM).

Paszbembl
Pasbem Kon
J1 GND 3emna
n A Modbus RTU RS-485 (A)
n B Modbus RTU RS-485 (B)
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Pasbem KoHTakr OnuncaHune

J1 GND 3emna

Pasbem KoHTakr Onuncaxmne

J2 GND 3emna

J2 48V Bxop 6noka nutaHus, 48 B nocr.

Pasbem KoHTakr OnuncaHune

J3 P+ P+

3 C+ C+

J3 C- C-

J3 P- P-

J3 NTC+ Tepmope3ncTop ¢ oTpuLaTeNbHbIM Temnepa-
TYPHbIM KO3GdULMEHTOM CONPOTUBNEHNSA +

3 Phase A Daza A

J3 Phase B Daza B

J3 Phase C Maza C-

3 GND 3emna

J3 NTC- NTC-

Pasbem KoHTakr OnucaHne

Ja coM O6LLWIN KOHTAKT pene

Ja NO HopMasnbHO-pa3oMKHYTbI KOHTaKT pene

Paszbem KoHTakr OnuncaHune

J5 DI1 Bxog urdpoBoro curHana perynmpoBKy cKo-
poctu, 6uT 1

J5 DI2 Bxog undpoBoOro curHana perynmpoBKy CKo-
pocTu, 6ut 2

J5 DI3 Bxop umppoBoro curHana perynmpoBKy CKo-
poctu, 6yt 3

J5 Dl4 Bxop undpoBoro curHana perynmpoBKy Cko-
poctu, 6yt 4

Pasbem KoHTakr OnuncaHune

Jé6 15V Bbixoa 6noka nutaHus, 15 B nocT.

J6 GND 3emna

KHonkn
S1 KHonka camofunarHoctuku
S2 KHonka c6poca HacTpoek
UnpukaTopbl

WUnpukarop OnucaHmne

D2 VIHAMKaTOp yCTaBKM CKOPOCTY, CBETUTCA MPY CKOPOCTY = 4 000 06/MUH. iHAVKaTOp afpeca
Befomoro ycrpoiictBa Modbus RTU, 61T 1

D3 MHAanKaTop ycTaBKM CKOPOCTU, CBETUTCA MPY CKOPOCTU = 5 000 06/MUH. MHAvKaTop aapeca
Befomoro ycrpoictsa Modbus RTU, 6ut 2
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WUnpukatop OnucaHmne

D4 MHAMKaTOp COCTOAHMA NHCTPYMeHTa. CBETUTCA KPACHBIM NPV OCTAaHOBIEHHOM UHCTPYMEHTE,
CBETUTCS 3e/eHbIM NPU BPALLAIOLWEMC MHCTPYMEHTE

D14 MHAnKaTop cOCTOAHMA KOHTPOepa aneKTponpusoaa. CBETUTCA 3eNeHbIM NMPY BKITIOYEHHOM
KoHTposinepe. MuraeT 3eieHbIM NPY BbIK/IIOYEHHOM KOHTposIiepe

D17 VIHAMKaTop yCTaBKM CKOPOCTY, CBETUTCA MPW CKOPOCTH = 6 000 06/MUH. iHAVKaTOp appeca
Befomoro ycrpoiictBa Modbus RTU, 61T 3

D18 MHpanKaTop ycTaBKM CKOPOCTU, CBETUTCA MPK CKOPOCTU = 7 000 06/MuUH. MHAVKaTop appeca
Befomoro ycrpoictsa Modbus RTU, 6ut 4

D19 MHAnKaTop ycTaBKM CKOPOCTU, CBETUTCA NpK CKOPOoCTU = 8 000 06/MUH. HAvKaTop aapeca
Befomoro ycrpoiictBa Modbus RTU, 6ut 5

D20 VHauKaTop ycTaBKM CKOPOCTY, CBETUTCA NP CKOPOCTH = 9 000 06/MUH. MiHavKaTop agpeca
Begomoro ycrpoictsa Modbus RTU, 6ut 6

D21 VIHAMKaTop yCTaBKM CKOPOCTY, CBETUTCA NP CKopocTr = 10 000 06/MuH. MiHAVKaTOp agpeca
Befomoro ycrpoiictBa Modbus RTU, 6yt 7

D22 MHpvkaTtop agpeca Begomoro ycrpoiictea Modbus RTU, 6uT 8

D23 CeeTutcA, ecnn nHankatopbl D2-D3 1 D17-D22 nokasbiBaloT agpec BeAOMOro yCTPOnCTBa
Modbus RTU

D24 CBeTUTCA, ecNn BKNOYEH LndpoBOI MHTEPPENC PerynnpoBKM CKOPOCTH

D25 CBeTUTCA, eC/IN YCTaHOBINEH dnar COCTOAHUA aBapun

D26 MHankaTop coctoaHna pene

D29 ViHankaTtop nonyyeHna Modbus RTU

D30 MHavkaTtop otnpaekn Modbus RTU

D36 MHAMKaTOp BO3MOXHOM HENCNPABHOCTU NOAKIOYEHUA HCTPYMeHTa CBETUTCA KPacHbIM
LIBETOM Mpwu 06HapY»KeHUV BO3MOXKHOW OWNGKY noakntoueHna KoHTakto C+/C—/P+/P- nH-
CTpyMeHTa.

OTo6pakeHmne ycTaBKN CKOPOCTN

06/MuH

24000 = BbIKJI. BbIKJI. BbIKJI. BbIKJI. BbIKJ1. BbIK/1. BKJI.
25000 = BbIKJI. BbIKJI. BbIKJI. BbIKJI. BbIKJ1. BKJI. BKJI.
26000 = BbIKJI. BbIKJI. BbIKJI. BbIKJI. BKJI. BKJI. BKJI.
27000 = BbIKJI. BbIKJI. BbIKJI. BKJI. BKJI. BKJI. BKJI.
=8000 = BbIKJ1. BbIKJ1. BKJ1. BKJ1. BKJ1. BKJ1. BKJ1.
29000 - BbIKJ1. BKJ1. BKJ1. BKJ1. BKJ1. BKJI. BKJI.
210000 - BKJ1. BKJ1. BKJI. BKJI. BKJI. BKJI. BKJI.

OTo6paxeHue 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
MNepemblukn

Mepembiuka CocToAAHNEe NO YMONYaHUIO OnuncaHune

JP1 He yctaHoBneHa PesepBHas

JP2 He yctraHoBneHa Ecnun yctaHoBneHa, OKOHEYHbIN Pe3ncTop Ha
270 OM nogkioyeH K KoHTaktam Modbus RTU
AnB
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Mepembiuka CocTosAiHME N0 YMOAYaHUNIO OnuncaHune

JP3 He ycraHoBneHa Ecnun yctaHoBneHa, NOATArMBaoWNiA K 3emne
pe3ucTop Ha 10 KOM NOAK/IOYEH K KOHTaKTy
Modbus RTU B

JP4 He yctaHosneHa Ecnu yctaHoBneHa, noaTArnBaowuin K nuTa-
HUI0 pe3ncTop Ha 10 KOM NOAKAIOYEH K KOH-
Takty Modbus RTU A

JP12 He yctraHoBneHa EcnunycraHoBneHa, BKoYeH LMdpoBoni nHTep-

delic perynmpoBKm CKOPOCTH

JP13 He ycTaHoBneHa Ecnu yctaHoBneHa, nHgmkatopbl D2-D3 n
D17-D22 6ynyT oTo6paxaTb TeKyLMI appec
Bepomoro ycrpoiictBa Modbus RTU BmecTo
YCTaBOK CKOPOCTU

JP15 He yctaHoBneHa Bo3Bpart K 3aBOACKMM HacTpoMKam
Pacnaiika pa3bema Ka6ena MHCTpymMeHTa

KoHTakT (yBeT, pas- | OnucaHune

mep)

PE (3eneHo-xentbili, He ncnonbsyetca
1,00 mm?)

1 (KopnuHeBbIiA, Qaza A

1,00 mm?)

2 (cunnii, 1,00 mm?)  Qasa B

3 (yepHbii, 1,00 ®aza C

mm?)

A (cepbiii, 0,25 Mm?)  C-

B (po3osbiii, 0,25 C+

Mm?)

C (3enenbii, 0,25 P-
2

iy} TepMopesncTop € oTpuLaTebHbIM TEMMEPaTyPHbIM KO3GGULIMEHTOM CONPOTUBEHUS —

C (kentbini, 0,25

mm?)

D (kopuuHeBbliA, TepMope3ncTop € OTpULATENbHLIM TEMMNEePaTyPHbIM KO3$GULIMEHTOM CONPOTHBNEHUA +

0,25 mm?)

E (6enbiit, 0,25 mm?) P+

MPUMEYAHME! NTC- 1 P- BbiBei€HbI Ha OAVH KOHTAKT BHYTPUW pasbema.

Pacnaiika pa3bema coepuHuTenbHoro ka6ensa moayns Hilscher NT 50-RS-EN (oxBaTtbiBatowan yactb DSUB-9)

KoHTakT (uBeT) OnucaHune

1(6enbiit, 0603Haue- 3emns
Hue uBeTta: WH)

4 (KOPpUYHEBbIIA, Modbus RTU (A, RxD / TxD+)
0603HaueHne uBeTa:
BN)

5 (3eneHbiin, 0603Ha- Modbus RTU (B, RxD / TxD-)
yeHwue yBeTta: GN)

SHIELD SKpaH

MpoTokon Modbus RTU

MpoTokon Modbus RTU uepes uHtepdeiic RS-485 ncnonbyetca ana obMeHa AaHHbIMU C KOHTPOIIEPOM SN1IEKTPONPUBOAa.
KoHTponnep anekTponpusofa CKOHPUryprpoBaH kak Befjomoe yctporicteo Modbus RTU c agpecom BeoMoro ycTpoiicTsa
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no ymonuaHuio 86. Afpec BeJOMOro yCTPONCTBa MOXKET ObITb M3MEHEH B Clyyae KOHGIMKTOB C UHbIMV BEAOMbIMU
yctpoincteamu Modbus RTU.

B KoHTponnepe anekTponprBoaa s obmeHa faHHbIMK No npoTokony Modbus RTU ncnonb3yetca pasbem J1.

PeKOMeH,qyeTCﬂ MnCnonb30BaTb 3KPAaHNPOBAHHYIO BUTYIO Napy. OnneTka foMKHa 6bITb 3a3eM1eHa TONbKO B OfHOW TOuKe,

No yMONYaHMIo — Ha BeayllieM ycTpoicTBe. KoHTaKT A B pa3beme J1 skBuBaneHTeH RxD / TxD+, a koHTakT B— RxD /

TxD-.

KoHdurypauus RS-485

CKOPOCTb CBA3U, 6OA

BUT YETHOCTU
BUTbl OCTAHOBA
BUTbI AAHHbIX

Peructpbi guckpeTHbix Bbixopos (F1, F5, F15)

Appec
00001 - 00012

Peructpbi aHanorosbix Bxopos (F4)

Appec
30001

30002

30003

30004

30005

30006

30007

30008

30009

30010

Tun gaHHbIX

Uint16

Tun gaHHbIX

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

Uint16

19200
YETHbIA
1
8

Uma

Lindposble BbIxoAb!

Uma

CYeTUrK NafieHNin CKOPOCTN

CueTurK neperpeBoB VHCTPYMeH-
Ta

CueTurK NeperpeBoB KOHTpose-
pa 3neKkTponpusoaa

CUeTUnK CUnbHbIX Neperpesos
VHCTPYMeHTa

CYETUMK CUNbHBIX NePerpeBoB
KOHTpoOJI/Iepa 3MeKTPONprBoAa

CYETYVIK OTKIIOYEHNIA UHCTPYMEH-
Ta

CYETUMK OTKIIOYEHWNIN KOHTPOE-
pa anekTponprsoaa

CYeTyuK BbIXO[0B HanpsaxeHuAa
13 AnanasoHa

CyeTunK He3HaUNTENbHbIX npesbl-
LWEHWIN CUNbl TOKA

CYeTurK cpefHUX NpPeBbILEeHN
CuUnbl ToKa

OnuncaHune

Bbutbl 1-11 ABNATCA pe3epBHbI-
MU,

But 12 — pene, pacnonoxeHHoe
Ha nniaTe KOHTPOJIIepa 3NeKTPo-
npusopa.

Onuncanune

KonuyecTso cnyyaes nageHus
cKopocTu 6onee yem Ha 25% ot
3HAYEHUA YCTaBKM.

KonuuectBo cnyyaes nogbema
TemnepaTtypbl MUHCTPYMeHTa Bbille
«Tennoro» npegena, pasHoro 79°C.

KonuuectBo cnyyaes nogbema
TemnepaTtypbl KOHTPOJIEPA SMeK-
TPONPMBOAA BbILLE «TEMIOro»
npepena, pasHoro 73°C.

Konuuectso cnyyaes nogbema
Temnepatypbl IHCTPYMEHTa BbiLue
«ropsyero» npefena, paBHoro
134°C.

KonnuecTBo cnyyaes nogbema
TemnepaTypbl KOHTPOMEPa eK-
TPOMPVBOAA BbILLE <FOPAYETO»
npegena, pasHoro 117°C.

KonnuecTBo cnyyaes nogbema
TemnepaTypbl MHCTPYMEHTA BbllLe
«OTKITIOYAIOLLEro» Npesena, PaBHo-
ro 142°C.

KonnuecTBo cnyyaes nogbema
TemnepaTtypbl KOHTPOsNEPa NeK-
TPOMPYBOAA BblLLE «OTKOUAOLLe-
ro» npepena, pasHoro 123°C.

KonnyectBo cnyyaeB Bbixofa Ha-
NPSXKEHWA NUTaHWA 3a NpeAenbl
OvanasoHa 44-52 B nocr.

KonuuecTBo cnyyaes npesbille-
HUA cunbl ToKa 15,1 A.

KonuuecTBo cnyyaes npe.bille-
HUWA cunbl ToKa 18,2 A.

Mirka® Motor Drive Cabinet

85



Appec
30011

30012

30013

30014

30015

30016

30017
30018

30019
30020

30021-30030

30031-30039

30040-30046
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Tun gaHHbIX

Uma

Uint16 CYeTurK anuTenbHow paboTbl

Uint16 CueTunK paboTbl cpegHe Npoaon-
KNUTENbHOCTA

Uint16 CYeTurK KOPOTKOM paboTbl

Uint16 Pa6oTa, uyachl

Uint16 Pa6ota, MVHYTbI

Uint16 Pa6orta, cekyHApl

Int16 CpepHuii ToK

Uint16 CpepHAaa ckopocTb

Uint16 TemnepaTypa HCTpYMeHTa

Uint16 TemnepaTtypa KOHTponnepa aneK-
Tponpueoga

Char[20] Bepcua npowimsku

Char[18] Bepcua annapaTtHoro obecneve-
HuA

Char[14] CepuiHbI HOMEpP KOHTpoepa

aneKTponpueoaa

OnuncaHune

KonuuectBo cnyyaes pabotbl B
TeueHve 6onee Yem 60 cekyHz.

Konuyectso cnyyaes pabotbl B
TeyeHve 20-60 cekyHa,.

KonuuecTBo cnyyaes paboTbl B
TeyeHve MeHee yem 20 cekyHa.

Yacbl B cocTaBe NPOAOIKUTENBHO-
CTN paboTbl.

MWHyYTbI B COCTaBE NPOAOMKNTENb-
HOCTV PaboTbl.

CeKyH/bl B COCTaBe MPOAOIKN-
TeNbHOCTN PaboThl.

CpepfHee 3HayeHve TOKa, MA

CpepHee 3HayYeHne CKOpoCTH,
06/MuH

TemnepaTypa NHCTpyMeHTa, °C.
TemnepaTypa KOHTposepa 3eK-
Tponpueoaa, °C.

Bepcua 1 faTa BbiMycka NpoLuvs-
KK, Hanpumep, 2.0 Jan 18 14:00.

Bepcua n naeHTUPMKaLNOHHbI
HOMEP KOHTPOJIepa 3NeKTponpu-
BOAQ, Hanpumep, Al1.3 123456.

CepuiiHbI HOMEp KOHTposiepa
3NeKTPONpuBOAa, Hanpumep,
749474379001



Appec n AaHHbIX Umsa OnucaHune

30047 Uint16 ®nar cocTosHNA aBapumn ®dnar cocTosHMA aBapun B Nio6omn
NPOW3BOJIbHbI MOMEHT BPEMEHU
MOXEeT copepKaTb

HECKOJIbKO OMMUCAHHbBIX HUKe 3Ha-
YeHUn. YTo6bI BbIACHUTD,

KaKune aBapuu VIMeIoTCA B AaHHbIN
MOMEHT,

cnenyet npoBepuTb OTaeNbHble
6UTbI. 3HaYEeHMe 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-

KfloyeHa
Peructpbi aHanoroBbix Bbixoaos (F3, F6, F16)
Appec Tun gaHHbIX Uma OnucaHue
40001-40010 Char[20] Mma ycTpoiictBa MakcumanbHas gnvHa — 19 cum-
BOJI0B, Hanpumep, AIMD
749474379001.
40011 Uint16 YcTaBKa ckopocTtu YcTaBKa cKopoCTu B Npefenax

4000 — 10000 06/MunH. He pakTu-
YecKas cKopocTb!
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Appec Tun gaHHbIX Uma OnucaHune

40012 Uint16 CocTosHne CocToAHMe KOHTPOsepa NeKTPo-
NPVBOAA, MOXET ObITb COYETaHM-
em cnepyloLero:

0x0001 — PABOTA
0x0002 — OCTAHOB

0x0004 — BKIJ1.

0x0008 — BbIKJI.

0x0010 — 3AMEHA UHCTPYMEH-
TA HAYATA

0x0020 — 3AMEHA UHCTPYMEH-
TA 3ABEPLLEHA

0x0400 — 3ALLWTA OT 3AMNNCK
OTK/TIO4EHA

0x0800 — 3ALLNTA OT 3ANNCK
BKJTIOYEHA

NMPUMEYAHUE! Mpwn 3anuncu Ho-
BOrO 3HaYeHWA COCTOAHNA OHO
MO>eT 6biTb TOIbKO OAHUM, a He
coyeTaHneM HecKonbKux. Hanpu-
mep, ON+RUN He moryT 6biTb 3a-
nMcaHbl OfJHOBPEMEHHO.

40013 Uint16 Afpec BeAOMOro yCTpoicTea Mo ymonuaHuto — 86, npu Heo6xo-
[MMOCTN MOXeT 6bITb U3MEHEH.

LLnto3 Profinet 1/0 (Hilscher NT 50-RS-EN)

Ecnu KoHTponnep anekTponpueofa HE06X0ANMO COeANHUTD C ycTponcTBoM Profinet /0, 5To MOXHO cienaThb C MOMOLLbIO
wnto3a Hilscher NT 50-RS-EN. [inA coeiMHeHs W03a C KOHTPOJIEPOM 3NEKTPONPUBOAA UCMONb3ytoTcA pa3bem DSUB-9
Wwnio3a v pasbem J1 KoHTponnepa. Huke nokasaHa pacnaiika pasbema X2 (DSUB-9) wnto3a:

RS-485 KoHTakr CurHan OnuncaHue

1 3emns OnopHbIi NoTeHLMan, 3a3em-
-1 neHvie 6110Ka NuTaHua

4 RxD / TxD+ MonyueHve gaHHbIX / nepe-
[laya laHHbIX, MONOXKMUTeNb-
HbIN

5 RxD / TxD- MNMonyyeHwne paHHbIX / nepe-
[laya AaHHbIX, OTpULaTeNb-
HbIVA

MopTArmBaowmii K NuTaHnio pe3nctop Ha 10 kKOM BHyTpeHHe noaknioyeH B wiio3e K RxD / TxD+.

MopTAruBalowuii K 3emne pesuctop Ha 10 KOM BHyTpeHHe noaktoyeH B Wwhiose K RxD / TxD-.

[lokymeHTaLms, NOAPOGHO ONMCHIBAIOLLAA L3 N MHCTPYMEHTbI KOHGUIYPUPOBaHUA, HAXOAUTCA Ha caiiTe KOMMaHUM
Hilscher:
https://www.hilscher.com/products/product-groups/gateways/for-the-control-cabinet-ip20/entry-level-gateways/nt-50-rs-enmbrpns/

KoHdurypupoBaHune

Lnto3 noctaBnaeTcA NpeABapuUTeNnbHO CKOHPUIypupoBaHHbIM KomnaHueit Mirka kak Begomoe yctpoicTso Profinet 1/0.
[Ins M3MeHeHWs ero KOHGMrypaLmm MOXHO BOCMONb30BaTbCA NMPOrpaMmmHbIM obecneueHnem SYCON.net komnaHmum
Hilscher. ina nameHeHus KoHUrypaumm cetn ¢ Mcnonb3oBaHnem npotokona DCP MoXeT Mcnonb3oBaTbCA NPOrpaMmmHoe
obecneyeHue Ethernet Device Setup komnanuu Hilscher. Mocne nsmeHenuna koHourypaumm o6bi4HO HEO6XOANMO BHOBb
3afatb IP-agpec.
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KoHdurypaums cet no ymon4axuio

IP-AQPEC

MACKA NOACETU
OCHOBHOM W03
NMA YCTPOUCTBA

192.168.2.191
255.255.255.0
0.0.0.0
nt50enpns

KoHdurypauma no ymonuaHmio MoXeT 6bITb 3arpy»eHa Ha cailTe npoussogutens www.mirka.com.

MNpeo6pasoBaHue npotokona Profinet 1/0 B npotokon Modbus RTU

Uma

SetRelay
SetSpeedRegister
SetOperationRegister
DeviceName
Commonlinputs
Misclnputs
AlarmStatus
FirmwareVersion
PartVersionSerialNumber
GetSpeedRegister
GetOperationRegister

ReadCoils

Peructp
Modbus

00012

40011

40012

40001-40010

30017-30020

30001-30016

30047

30021-30030

30031-30046

40011

40012

00001-00012

Pa3smep pan-
HbIX

16ut

1 peructp

1 peructp

10 peructpos

4 perncrpa

16 pernctpos

1 peructp

10 perucrpos

16 pernctpos

1 peructp

1 peructp

12 6uToB

Tpurrep

N3meHeHHble
ZaHHble

N3meHeHHble
[aHHble

M3meHeHHble
[aHHble

Lnknuyeckn 10
c

Linknnyeckn 1 ¢
Lnknuyeckmn 5 ¢
Lnknuyeckmn 1 ¢
Lnknuueckn 10

c
Lnknuueckn 10
c

Lnknuyeckmn 1¢

Linknuyeckmn 1 ¢

Lnknuyeckn 1¢

Profinet 1/0

1

10

11

12

Pasmep pahn-
HbIX

1 6anT oTnpas-
NAeMbIi

1 cnoso otnpas-
naemoe

1 cnoso otnpas-
naemoe

10 cnoB npuHK-
MaeMbIx

4 cnosa NpUHK-
MaeMblx

16 cnoB NpuHK-
MaeMbix

1 cnoBo NpuHM-
Maemoe

10 cnoB npuHK-
MaeMbIx

16 cnoB NpuHK-
MaeMblx

1 cnoBo NpuHK-
Maemoe

1 cnoBo NpuHM-
Maemoe

2 6aiTa NpuHn-
Maemble

Mpumep npeo6paszoBaHNA NPOTOKOA LWJ03a B Nporpamme
Siemens TIA Portal V14

Hwke npuBoanTCcA ckprHLWOT 13 nporpammbl TIA Portal V14, nokasbiBatowuii nprmep KOHGUrypuposaHua wintosa. na
obecneyeHus paboTbl whio3a Hilscher NT 50-RS-EN B cucteme cnepyet ncnonbsosatb daitn GSDML, KoTopblii MOXeT
6bITb 3arpy»keH Ha caiTe komnanuu Hilscher.
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ru

[E Topology view gk Network view |I¥ Device view

Device overview |

- 2. [Module |Rack  |Slot  |laddress |Q address|Type Article no. | Firmwiare
¥ nt50enpns (1} 0 NT 50-ENIFNS 3dx
P FN4O 0 0xi nis0enpns
SetRelay (1] 1 63 1 Byte Output
SetSpeedRzgister o 2 64..65 2 Byte Output
SetCperationRegister 0 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
FirmwareVersicn 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 (1] 12 184,185 2 Byte Input
ReadCoils (1] 13 186...187 2 Byte Input

OcHoBHble onepauuv ansa Modbus RTU

Mepepa 3anyckom MHCTPYMeHTa HEOBXOAMMO NePEBECTU KOHTPOMEep aNeKTponprBoaa B coctosHne BKJ1. Mepsoi
KOMaHAOI, OTNPaBIAEMON Ha KOHTPOEP SNEKTPONPYBOAA, AOMKHA ObiTb KOMaH/a ero nepexopa B coctosHme BKJI.
Mepen OTKNIOYEHVIEM SNEKTPOMNUTAHVA KOHTPOJIePa SNeKTPONpPKBOAA He 06A3aTeNIbHO OTNPaBNATL Ha HEro KOMaHy
nepexopa B coctoaHne BbIKJ1.

Mocne nepexofa KoHTponnepa B coctosiHve BKJ1. MoXeT 6biTb 3anrcaHo 3HaUYeHre YCTaBKN CKOPOCTW U KOHTponnep
MOXeT 6bITb NepeBefieH B cocToAHre PABOTA nyTem oTnpaBKu KomaHAa nepexopa B coctosHne PABOTA. B pesynbTate
3TOr0 MHCTPYMEHT HauHeT BpaLLaTbCA C 3aAaHHON CKOPOCTbIO. 1A OCTaHOBKN MHCTPYMEHTa cieflyeT nepesectu
KoHTponnep B coctoaHne CTOM nyTem oTnpaBku KomaHAbl nepesopa B coctoaHue CTOI.

B npouecce pa6oTbl peKOMeHAYETCS HEMPEPbIBHO OTCNIEXMBATb CPEAHIO CKOPOCTb, CPEAHWIA TOK, TeMnepaTypy
VIHCTPYMEHTa, TeMnepaTypy KOHTPOsIIepa 3IEeKTPONPUBOZAA 1 piar COCTOAHNA aBapyi. ITO MOMOXET BOBPEMs OBHAPYXNTb
BO3HVKalOLME HENCMPABHOCTY.

Hwvxe NnpuBoAMTCA NprMep NoCNefoBaTeNbHOCTM KOMaHA ANA 3aMycka U OCTaHOBKM UHCTPYMEHTa:
+ 3anucatb 4 (0x0004) B pernctp «CoctosiHve». B pe3ynbTate KOHTPONNEP 3NeKTPONPMBOAA NeperiaeT B cocTosaHne BKJT.
+ 3anncatb 4000 (OXOFAQ) B pernctp «YcTaBka CKOpocTu». B pesynbTate 6yaeT 3afjaHa ycTaBka ckopocTtvi 4 000 06/MyH.

+ 3anuncatb 1 (0x0001) B pernctp «CocTosHMe». B pesynbTaTe KOHTPOIEP SNEKTPONpPHBOAa NepenaeT B COCTOAHNE
PABOTA 1 MHCTPYMEHT HauyHeT BpaLaTbCA.

+3anucatb 2 (0x0002) B pernctp «CocTosaHme». B pesynbTate KOHTpONNep anekTponpusoaa nepenget B coctoaHne CTOMN
N HCTPYMEHT NpeKpaTuT BpaLaTbCA.

+3anucatb 8 (0x0008) B pernctp «CoctosHme». B pe3ynbTaTe KOHTPOANEP NeKTponpusoaa nepeaeT B coctosaHne BbIK/I.

LUndpoBon nutepdenc

KoHTponnep snekTponpriBofa TakKe MOXET NoslyyaTb CUrHanbl yepes LudpoBoin MHTepdeiic, ofHaKo Npu 3Tom
HeBO3MOXHa obpaTHan cBA3b. [N BKNoUYeHNa unudpoBoro nHtepdeiica cnefyer ycTaHOBUTb Nepembluky JP12.

B kauecTBe BXxoaa Ans umdpoBoro MHTEpdeiica MCrosb3yetcs pazbem J5. YpoBeHb BXOGHOTO CUrHaa CHMTAETCA BbICOKMM,
€C/IN Ha BXOAHOII KOHTAKT NofaeTcs HanpsikeHne 15-33 B nocT. YpoBeHb BXOAHOO CUMHANa CUNTAETCA HU3KIM, eCin
HanpskeHne CoCTaBiAeT MeHee 12 B MOCT. My ec/in BXOA OCTAeTCA HEMOAKIMOUYEHHbIM. KOHTAKT 3a3emieHuns pa3bemMa
J6 ponmxeH 6bITb NOAKMIOUEH K 06LIEMY /151 BCEX CUCTEM 3a3eMieHmto. PasbeM J6 Mpu HEO6X0AMMOCTM TaKKe MOXET GbiTb
MCMONb30BaH [J1s NOAAYM YNPABAAIOWEro HanpsixeHns 15 B nocrt.
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J5.3—DI3 J5.4—Dl4 CocroAHune
0 0 0 0 OcraHoB
1 0 0 0 4000
o 1 0 0 4500
1 1 0 0 5000
0o 0 1 0 5500
1 0 1 0 6 000
0o 1 1 0 6500
1 1 1 0 7 000
0 0 0 1 7 500
1 0 0 1 8000
o 1 0 1 8500
1 1 0 1 9000
0o 0 1 1 9500
1 0 1 1 10 000
(V] 1 1 1 Pa6oTa, ckopocTb He
MeHseTcs
1 1 1 1 Pa6oTa, ckopocTb He
MeHsAeTca
CaMOAVIarHOCTl/IKa

[lnA 3anycka KpaTKon CaMOANarHOCTUKM KOHTPOSIIepa SNeKTPOoNprBOAa CieayeT HaxaTb 1 yAepKnBaTb KHOMKy S1. Mpwn
3ToM dniar COCTOAHA aBapUm NMPUMET 3HaueHNe 6 (OCyLLeCcTBNAETCA CAaMOAMArHOCTKa). Ecniv Bce 3HaueHA TemnepaTypbl
1 HanpAXeHNA HaxoAATCA B Npeaenax AoMyCTUMbIX Anana3oHoB, MHANKaTopbl D4 n D14 6yayT MyraTb 3e1eHbiM LIBETOM.
B cnyyae Bbixofa 13 3TUX IMaNa3oHOB yKa3aHHble UHAMKATOPbl 6yAyT MiraTb KPacHbIM LIBETOM.

C6poc HacTpoek

[ins cbpoca HaCTPOeK KOHTPONepa 3NeKTPONPUBOAA CieAyeT HaxaTb U OTMYCTUTb KHOMKY copoca S2. ToT xe adpdeKT
flaeT OTK/IOUEHMe 1 NocniefytolLee BKIIOUEHWE NTaHUA YCTPONCTBA.
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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

HeuncnpaBHocTb

MuTaHne KOHTponnepa sneKTponpusoaa
He BKJIlOYaeTca

MHCTPyMeHT He BKn4aeTcsa

MHCprMeHT HeoXNaaHHO ocTaHaB/MBaeT-
cAa

MNMepepaua aaHHbIX Yepes Modbus RTU He
ocyuecTBnAeTcs

Mepepava aaHHbIX Yepes whnio3 Profinet /0
He ocylyecTBnsAeTCcA

LindpoBoit nHTepdeiic perynnpoBKmn cKo-
pocTn He GYHKLUMOHUPYeET

UnpukaTtop D36 cBeTUTCA KpacHbIM, CKO-
POCTb BpalLleHUA UHCTPYMEHTa YpesMepHO
a unm up mana

P

« lNpoBepuTb Hannume HanpsxxeHA 48 B NocT. Ha pasbeme J2 1 cobnio-

0c06 ycTpaHeHns

AeHne NoNAPHOCTU

YAOCTOBEPUTBCA, YTO KOHTPOJNEP SNEKTPONPUBOAA HAXOANUTCA B

coctoaHun BKJ1. (nHpukatop D14 He muraeT).

Y[0CTOBEPUTBLCA, UTO KOHTPONNEP NEKTPONPUBOAA HAXOANTCA B
coctoaHun PABOTA (nHankaTop D4 cBeTUTCA 3eneHbiM).
MpoBepnTb NPaBUNbHOCTb MOAKIIOYEHUA KOHTAaKTOB MHCTPYMEHTa

MpoBepuTb dnar cocToAHUA aBapun.

MpoBepuTb TeMMepaTypbl MIHCTPYMEHTa U KOHTPOJIEPa SNeKTPonpu-

BOAa.

YA0CTOBEpUTLCA B OTCYTCTBUM NEPErpy3KN MHCTPYMeHTa

YpocToBepuTbcA, 4To nepembiuku JP1 1 JP12 He ycTaHOBEHDI.
MpoBepuTb CKOPOCTb CBA3W, BUT YETHOCTM, BUTbI OCTAHOBA 1 GUTbI

AaHHbIX.

[poBepuTb NHAMKATOPbI OTNPABKM 1 NOAyYeHNA AaHHbIX D29 1 D30,
B XO[i€ COOTBETCTBYIOLMX MPOLIECCOB OHY AOSKHbI MUTaTh.
Y[0CTOBEPUTBLCA, UTO KOHTaKTbl A 1 B noakntoueHbl Hagnexalum

obpaszom.

MpoBepuTb, He NpUBeAET NN K yCTPAHEHWIO HEUCMPABHOCTY UCMOMb-
30BaHMe OKOHEYHOro pe3ncTopa (nepemblyka JP2), noaTarvBatoLLero
K 3emJsie pe3nctopa KoHTakTa A (nepemblyka JP3) v noaTarvusamoLero
K NTaHWIo pe3ncTopa KoHTaKTa B (nepembiuka JP4).

MpoBepuTb afpec BEAOMOro YCTPOCTBA (YCTaHOBUTb MEPEMbIUKY
JP13 n onpepenuTtb agpec no nokasaHuAMM MHanKatopos D2-D3,

D17-D22)

YpoctoBeputbcs, 4To nepembluku JP1 1 JP12 He ycTaHOBNEHDI.

MpoBepuTL CETEBYIO KOHGUTYpPaLWIO LWNI03a.

MpoBepuTb KOHPUrypaLuio npeobpasoBaHusa npoTokona Modbus

RTU B Profinet I/0.
MpoBepnTb 610K NUTaHWA Ha 24 B nocT.

YO0CTOBEpUTbCA, UTO COeANHUTENbHbIV Kabenb Modbus RTU nog-

KNoYeH Hagnexawmm o6pa30M.

yﬂOCTOBEpI/ITbCﬂ, YTO Nnepembivka JP1 He yCTaHOBJ/1€Ha

YpocTtoBeputbea, 4To nepembiyka JP1 He ycTaHoBNEHa
YpoctoBeputbCa, 4To nepembiyka JP1 yctaHoBneHa.
Y[0CTOBEPUTBCA, UTO BbICOKOE HanpAXeHNe BXOAHOIO CUrHana Ha-

XoauTcA B AnanasoHe 15-33 B nocr.

YpocToBepuTbCA, YTO HA3KOE HanpsaXKeHne BXOLHOMo CUrHasa Haxo-

autca B6nnsn 0 B.
MpoBepnTb NOAKNOYEHME 3a3eMneHmns

MposepuTb noaknoyeHne KoHTakToB C+/C-/P+/P- B pazbeme J3
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Profinet |/O controller

J2 J3
48 VDC PSU Motor drive > Tool
J4
A A
n J5,J6
______________________ 2
\4 |
|
24VDC PSU »  Profinet1/O gateway | Modbus RTU master 4-bit digital control
|
A |
|
|
\4 |
|
|
|

YE#% 48 VDC IR E ARG (2 EREL ) .
EEIEZTBYNES) (J3EEL) .
Modbus RTU 0
- R )1 EELFEIRIEES Modbus RTU B4k,
Modbus RTU % O /Y Profinet 1/0 M3
JE¥E 24 VDC BIREMX |, FHEREM S ( X2 iE#HEL ) MBIy ()1 E#EL ) ZE/ DSUB-9 EEER B,
BrmEn
R 6 EEKIEEREZ R A LS,
fER S EEERERNVAAESHERE,
HreEpERIED
J4 RSk FRY N/O BB SIBIET A,

FEHRE

BN Mirka X3
iR 48V MIA6513211
BiR 24V MIA6513411
Hilscher NT 50-RS-EN MIA6513311
Hilscher NT 50-RS-EN & fit 25 B4 MIA6514011
B HIRE MIA6513112
TERARKBES (10K) MIA6512311
BB HLIX Zh Y H AR B
IR A BE 48VDC
MABETE 46-50 VDC
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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
5 Er—
o 23 o533 a3 J“’
8 L1
O 00O
ﬁ 0009 TSl e
- 10+ |ono
» 10 PhaseC
J4 [ ase
g
D26[] R 1O |Phases
o5y 55 & s g
=1 3 8 1O [Praser oy
0233 oo L [nTes
] B fenn m o 1o
= E288 @ 10F |-
D193 - .
Biacs - ===1 [JI1J 10 e
] (I) (I) (I) (I) 0 D@ 10F |
— e © L +
o2 GNDA B GND 80675 GNDasv - 10 ”
D36
@ 3,20 @LT
©

Dimensions specified in
millimeters. 155 15

B IR 3 ED Rl BB BR AR 2 42 7E DIN SR SR (%R BRAIBUEIEZE SR A 35 x 7.5 KM EN50022 DIN $%1 ) 1, B4
REENRBEAR T UMZZREFE TR , AEAREAHRTETE. NREAREA , BUERKRBIRI DR

BERARAT A 20 RN SEEIRZA 10 KM M3 184,

BUNERIEMERL ENSRBAMER 10 BRTENEGNER. AR, BB NMPXBRLT] (DFRE

358K, TREE06EXR) , AUREZ HIFLEBAEELHRK.

HEESLHEA
EEL BOxs Description
n GND it
J1 A Modbus RTU RS-485 (A)
J1 B Modbus RTU RS-485 (B)
n GND it
EEL BOxH Description
)2 GND =it
J2 48V 48 VDC Hi A
EEL BOxH Description
3 P+ P+
J3 C+ C+
J3 C- C-
3 P- p-
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EEL {=E3:] Description
13 NTC+ NTC+
J3 Phase A AH
J3 Phase B B#H
J3 Phase C C-#
13 GND it
)3 NTC- NTC-
EEL BOxs Description
Ja com #KEBEE COM
Ja NO #KEBES NO
L BOXH Description
J5 DI BEHEIER AL
J5 DI2 BT R A AL 2
J5 DI3 BE R G AN 3
J5 DI4 BEERE G AN 4
EEL BOxH Description
J6 15V 15 VDC % tH
J6 GND it
AR BLER
R Description
s1 B% A
s2 Sz
BRI
BRIT Description
D2 BRIQEEERI , MRHEE>4,000rpm , BIT5E. Modbus RTU MHLiIHERAT , £
U
D3 IR EEE R , tRFEE >5,000rpm , WIT5#8. Modbus RTU MALIBHEHERAT | {2
2
D4 IERBERIT. TEFLR , RO ; TEETH , BET.
D14 BB RIERT . BHRSET FFRRAE |, T BHIRh T RARS A
ZAT N
D17 HRIREEE R , MRHE>6,000rpm , BT 5E#2. Modbus RTU MALitE3EFERAT |, {1
30
D18 HEIREEBRIT , MREE>7,000rpm , BT 5E . Modbus RTU MALisIEIE 7RAT | 42
4,
D19 IR EEERIT , RFEE >8,000rpm , WIT5E#8. Modbus RTU MALIBHEHERIT | {2
Se
D20 BIFEIREEE R , RIE >9,000rpm , T T#2. Modbus RTU MALIHEFE/RAT |, 12
6o
D21 HBIRZEMBEERIT , REZE >10,000 rpm , IT5T#E, Modbus RTU MLt RAT |
7,
D22 Modbus RTU M#Lits 38 RAT , 1 8o
D23 N8R D2-D3, D17-D22 ERITHE 7 Modbus RTU MALiaE | BT S22,
D24 MERSHERFEOSA |, iTRiE,
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BRIT Description

D25 MRIRE T BRRSIFE |, IfT ke,
D26 P BIRSIE TRIT o
D29 Modbus RTU #Z W5 R 4T o
D30 Modbus RTU & #i#8 R 4T o
D36 TELRAREIHRE, YRNUBTECH/C/P+/P-EBPIREEESREN , ThLE,
HEBREES R
RPM BIT8 BIT7 BIT6 BIT5 BIT4 BIT3 BIT 2
D22 D21 D20 D19 D18 D17 D3
= 4,000 - XK b P! K XK bl B
>5,000 - el b bl P! ! B3 B
> 6,000 - xH xH xH xH B3h Bah Bah
>7,000 - xH xH xH B3 Bah Bah Bah
= 8,000 - KA KA B3 B3 B3 B3 B3
>9,000 - KA B3 B3 B3 B3 B3 Bah
>10,000 - Bz B3 B3 B3 B3 B3 B3
Modbus RTU M #Li 31t & 7R
BIT8 BIT7 BIT6 BIT5 BIT4 BIT3 BIT2 BIT1
D22 D21 D20 D19 D18 D17 D3 D2
Bk EA
Bk ZRiA Description
JP1 KigE TR LA SR £ A
JP2 RIE WMRIRE |, F 2700 KL i BB PH EE T
Modbus RTU 5| Bl A 15| B Z 8,
JP3 RigE WMRIZE , F10kQ W TR EBMHEREESE
Modbus RTU 5|k B,
JP4 KRigE MRIGE |, ¥ 10kQ B LR EBFARERES
Modbus RTU 5|l A,
JP12 KigE MRIZE , WEHEEFITHEEE Ao
JP13 KRigE HNiRE , D2-D3. D17-D22 35 RAT 4 Hi 24

BT Modbus RTU M#Litg it , Ti R 2 IRIZE

o

JP15 RiIRE EENH ®RE.
TREAHERLSIHDE

S|i (B , R ) | Description

PE (&&-#HEB 1.0 KEA

mm?)

1 (&, 1.00 A
mm? )

2 (%6, 1.00 B 48
mm? )

3(2&,1.00 CH
mm? )

A (Tt , 0.25 -
mm?)
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5|f) (B, RY ) | Description

B ( ¥t , 0.25 C+
mm? )

C (%t , 025 P-
i) NTC-
C(#E&,025

mm?)

D ( #72 , 0.25 NTC+
mm? )

E(HE, 025 P+
mm? )

® NTC- fl P- —BIEHEBERELNHE — 5|k,
Hilscher NT 50-RS-EN B 2R 8841 5| il 5 & ( L=\ DSUB-9 )

SR (B ) Description
1(B%B,WH) it
4 (#5 ,BN) Modbus RTU ( A , RxD/TxD+ )
5(%&%,GN) Modbus RTU ( B , RxD/TxD-)
FREE FREE

Modbus RTU

2 #% RS-485 # O #Y Modbus RTU AR S8 HLIR 0B, BN ELE H Modbus RTU MHLIZE , BRIAMMLith3E
H 86, WEMALMHES S — Modbus RTU MIgZHZR |, N AT LU MLtk

IS LB )1 3EELAF Modbus RTU BfE, BUEARBNREL  RREENE— R (BEEFREL ) &
o J1ERELH S A F8TF RxD/TXD+ , 5|H B 42 F RxD/TxD-o

RS-485 Bt &
PiEEES 19200
B B
Z1EfL 1
BARNL 8
Y% B 1788 (F1. F5, F15)
4k BiEkR =4 BiEA
00001 - 00012 Uint16 BFm TRRLE 1-11 , SMERSREERA,
LB 12 RO T BALIREN £ ALk
MARIFER (F4)
5114 BiEEH EZ# Description
30001 Uint16 IR TR HE IR TEE TR 25% KR
30002 Uint16 BIEITH T EBEEY R RE—79°CH
R
30003 Uint16 BRI 30 it 3 BB AL IR R R R PR A —
73°C HRH.
30004 Uint16 AT EITH T ERERE A BRE —134°C
HIR B
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o hk BiEER M

30005 Uint16 BN 1T
30006 Uint16 FIETEiTH
30007 Uint16 = 1B AR B T 5
30008 Uint16 B PR HSE B 1T
30009 Uint16 pUL=:hiR iR
30010 Uint16 S BRI
30011 Uint16 AT
30012 Uint16 FE AR
30013 Uint16 = AT
30014 Uint16 fEA et

30015 Uint16 ERAD %

30016 Uint16 ERA®H

30017 Int16 TR

30018 Uint16 TR

30019 Uint16 IERE

30020 Uint16 BALIRERE
30021-30030 Char[20] LT
30031-30039 Char[18] B R A
30040-30046 Char[14] BRI F5IS

Description

BB LI 2R RS R PR A —
117°C KRB
IERERE =1L "BRE —
142°C HIR o

B L3R 358 B T = L PR A —
123°C HIR B

HABERAE 44 E 52VDCSEE
R R

B 151 A R B,
B 18.2 A R K.
E1TAYEEE 60 BH K B

ETRENTF 20 ZE 602 H
HIR B

ETHETZ 20 BERE.
LN

ERAN D #E.
fEFANREE.
FIBEFRE LN R mA,

S EIEN F AR RPM,
IEREMNEUR C
BHLRFRERNEMNR °C.

BEtriRAMeIE B , 1020,
1 A 18 B 14:00%

ERAERRA M BB IRFIS | 0
“Al1.3 123456"

BB FIS , W
“749474379001"
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oyt
30047

R¥5 1788 (F3. F6, F16)

31k
40001-40010

40011

40012

40013
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CH
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G

Description

BRI SEE R T 5E
=
UT2AMNBENAE, BHFE
]

BAML, BE

HEAR NIRRT, MRER
AR K RETBFE ,

MARETE 5 BHE
B3hER.

0x0000 = KAt &

0x0001 = TE#

0x0002 = EBALIR B T 4
0x0004 = 3 B337}

0x0008 = R B

0x0010 = F B FE

0x0020 = BAIE1T

0x0040 = ¥3E T &

0x0080 = EB57 1 =
0x0100=EEEHRTE
0x0200="T B4 B AT &6 HH ik &
0x0400 = R & H REEN
0x0800 = EEAB AR

Description

BKI19NAITENZAF , W“AIMD
749474379001,

BHIREE , HIEKFREE ,
F 4,000-10,000 RPM,

BHESRES , BATAE :
0x0001 = 1T

0x0002 = {& 1+

0x0004 = FF

0x0008 = 3

0x0010 = TEF T 1A

0x0020 = T EFE# s

0x0040 = ERAE ARH

0x0080 = ;& AE AR

R HEAFRSEN , ZHE
REERE RS , MARZSHR
BAE , B +HEITTHEER
BB Ao

BiAERS6 , BEMERE , AL

o
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Profinet 1/0 M%< (Hilscher NT 50-RS-EN)

R BHIRF FEEE$EE Profinet 1/0 8% , AT LUER Hilscher NT 50-RS-EN P55, PS<iEid W< £ DSUB-9 I
KA AIRS) B )1 EEL S ENBEEE, UTREMK L DSUB-9 ( X2 E#E:L ) WEIMSE :

1 =it Al |, BREL
-1 4 RXD/TxD+ BEURBIR/ & A MR EAR
. RxD/TxD- BRBRE/ R IEBRE AR

5

10 kQ B9 b 47 E8 PR 85 2 A BRI E "RxD/TXD +" R K.
10 kQ B9 T 47 B8 PAL 85 7 A BD % 4 "RxD/TXD - "M%

A LAZE Hilscher AR T A XM X MELE T ERY ¥
https://www.hilscher.com/products/product-groups/gateways/for-the-control-cabinet-ip20/entry-level-gateways/nt-50-rs-enmbrpns/

BLE

£/ Mirka 89 Profinet /O MIRZ AT AT L EBM >, Hilscher 22 FHI“SYCON.net 5k AT LA AR EH B B 1R % o
Hilscher 22 T #9“Ethernet Device Setup” S T LA R E UM EEE , EADCP M. BEEEEHMEFENE , EFN
B 1P bk,

RIARKEE
IP #th 31k 192.168.2.191
FREDE 255.255.255.0
LVINZES 0.0.0.0
BEZEBAN nt50enpns

T BATE Mirka 22 T M35 (www.mirka.com) T &k ERIAED B
Profinet 1/0 | Modbus RTU {5 5 BR &t

2 %Mgodbus HE BEKE bk 28 Profinet I/O BEKE
SetRelay 00012 1N B BE 1 1FIREE
SetSpeedRegister 40011 11N E178 BRI BE 2 1 75
SetOperationRegister 40012 1 NS 1FES BERNBE 3 1 FHH
DeviceName 40001-40010 10 NE1FES AR 10R 4 10 FHA
Commonlnputs 30017-30020 4 NEF1ES BB 5 4FEA
Miscinputs 30001-30016 16 N&1FES B 5 6 16 FHA
AlarmStatus 30047 1 NEiFRR BB 7 1 FHA
FirmwareVersion 30021-30030 10 NE1FER EFR 0% 8 10 FHA
PartVersionSerialNumber 30031-30046 16 N& 1788 BHI10R 9 16 FHA
GetSpeedRegister 40011 1N NEfFeR fEHR1 B 10 1FHA
GetOperationRegister 40012 1N NEfFR BRI ¥ 1 1FHA
ReadCoils 00001-00012 12 N&HE B ® 12 2 FHEA

78171 F TIA Portal V14 M <R &} =451

TR TIAPortal VI4 W REER , L ROANMXMAZIRGE R, AT Hilscher 2 BIM 5 FEH GSDML X4 ,
FA T Hilscher NT 50-RS-EN RI< 5 i E IR B RS2 eh
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E Topology view Ié Network view | [If Device view

Device overview |

- 2. [Module |Rack  |Slot  |laddress |Q address|Type Article no. | Firmware
¥ nt50enpns (1} 0 NT 50-ENIPNS 3dx
P FN4O 0 0xi niS0enpns
SetRelay (1] 1 63 1 Byte Output
SetSpeedRzgister o 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
FirmwareVersicn 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 1 182..183 2 Byte Input
GetOperationRegister (1] 12 184,185 2 Byte Input
ReadCoils (1] 13 186...187 2 Byte Input

Modbus RTU By E &g
BHTAZE  SHBDSALTFFBRE . REBENBANE SN EETFERE DS, LSHR
WBoa . FREIE L AR DS

LI T HFRRS N, TBE LR ETRS S HEREARRREE , RS REN ETRE". X
FEITEUREEREET. BELEFERS G TFENEERENFILRS" , MELTE,

BUGESSETHRE, FHER, TERE. BNENRENRBRSEE, XFEBHTRNBREIRHR
FHEEMAERE,

BHELIEMNIRFRE

- B A 4(0x0004) B HFEER |, XFBENEIRENFRRE".

- B A 4000 (OxOFA0) Z"#iFiIR EE "FFe , XHEHEIREEIZE N 4,000 rpm,

- B 1(0x0001) B REFEFSR , XHEBNESHRERNBITREY, TEFHFHKET.
- B A 2(0x0002) B " FEFSR , XFHEBNESHREN FLRE, TEFELET,
- B A 8(0x0008) B HF e , X FIBBNEERE N KRS,

WEiEO

Bt A UBE R FEOERE , MR Modbus RTU , B\ ZFEARFEOMMEERR. NESRAKFE
O, NERE P12 Bkk.

HEESL U5 FERFEONBMA. MR 15-33VDCWEBEERMNEIMASIM L , WEABEAAGKE, NRBER
F 12VDC R AFFL R , MBMABRAAEAT, EESR 6 NS MATERFEZRERE. NWERE , J6 iR
KRR A FRME 15 vDC B F B E,

o
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£z 3385¢s
1 1 1 1 1 1
29e222
7 B
w0, Y
0215 . 00 ggeg o 2
= L8585
019
= === HED[]SS
= o 22[0] 05
GNDA B GND 80~ GcND4sv
BFEORE
J5.1-DI1 J5.2-DI2 J5.3-DI3 J5.4-Dl4
0 0 0 0 Fik
1 0 0 0 4,000 rpm
(V] 1 0 0 4,500 rpm
1 1 0 0 5,000 rpm
0 0 1 0 5,500 rpm
1 0 1 0 6,000 rpm
0 1 1 0 6,500 rpm
1 1 1 0 7,000 rpm
0 0 0 1 7,500 rpm
1 0 0 1 8,000 rpm
o 1 0 1 8,500 rpm
1 1 0 1 9,000 rpm
0 0 1 1 9,500 rpm
1 0 1 1 10,000 rpm
0 1 1 1 21T, TEEE
1 1 1 1 BT, TEEEL

B Zhee
LR SRR , BNERFHTREARN . RBERSESFRER 6 (ANIET) . MRBEMBEER
ESEEM , D4 M D14 ERITFNGET . MRBERBEREREBEN , WIZSERITHAKLIT,

S UIhRe

AR R TR 52, ERNIWEAEML. XAR EREITF R BR—#.

e RETEE
WEBE | TSI EORE TS )RR E., SRS HH 5 B Modbus WHLHE | 59
BARIEH T BRE N I RRE, FENT SR RE -

1. ®EBEL P15,
2. BT FHIRE S2 3514 5 i,
3. B P15,
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BEARF

EEBW I MNNU NRESFEEENRE , UBHIREA, NIEEXLEFERS , BESROT -
1.5 A 64 (0x0040) Z"RE"&FF , EABARY.

2EAFEERERH R M RIS FFR.

3. B A 128 (0x0080) E"#&1E"&F 7 , BABARY.

ZE2FILEIZSFL

BN A EARNREHARRLE L/ ZRFLESHERA. AERNRMIERREENEMSE  ATE
FERIMT T R4 AR, BAAM C ALK,

SN TEEHREE

B—AENRHAAEESHIEER , BEEAMEHREEE-—INTE, ERIESNSRUOT ¢
1.5 A 2 (0x0002) ERF"EFFeR , ETLEFLLET.

2.E A 16 (0x0010) B E"HF17eR , BABNRHTITEMA LTLENIE,

35 1 DEHEMNBEER EIRTHIRRENIE,

ANBHIRF EIRTHIRENIE,

S T EEEEENR.

6.5 A 32 (0x0020) B 1F" &7 , BABRFHTIEEERH,

1E 1 WHERIFIE.

PRI 4514

RIFER RH

T Ei AMERRS . EHIREEE 117°C
- TERE#EY 134°C

IEZE2EL - EHIR I 123°C
. TERE#EY 142°C
- SEBER

W HEERIE R

AR HEME
2R e BN = S . K&\ )N ERBE 48V, RERBIER,
IEFREH, . REBNRZHZBL T BIRE" (D14 KWK ) o

- REBYRIREL T ETRS" (D4TELT ) -

- RETENBEAMN  SIMRTERIER?
TERAREFL, - RERBRSES.

- REBHRFHNTERE,

- RETERBER,
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FEIR
Modbus RTU 3&{5 1 L1,

Profinet 1/0 M<EE R Ik,

T RRGIREATTIE,

D36IERITHAE , RTEEE AR/ KE,

HEME

- RERERIRE IP1 M IP12,
- REFFE, TERE. FLUABE.

. WERE/AEWERIT D29 M D30 ; B& LERERN , ZEER

T2 W
- RES|M A MBI B REEEIER,

- RERBFNLIRELLER 0P2), 5IM A THBHERR 0P3). 5l

B EHIEBPHER (JP4) SRR HRIX AN E] B,

- REMNMIE (RE P13 Bk H EATERIT D2-D3, D17-D22

BRER S BT o

- REREBRIRE IP1FIP12,

- REMXMEEE

. B &M< Modbus RTU E| Profinet I/0 BRI EL B .
. 1% 24 VDC EiR,

. 8% Modbus RTU EEL R B R BIEEEH,

. RERBRIZE IP1,

- RERBRRE P,

- RERBEIRE P12,

. RESWMABE , ZBENN T 15-33VDC Z[H,
- RERBADE , ZRENEESRE,

- REEERE,

. & J3 LB C+/C-/P+/P- &R
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