OMmRON

JUSP-NS600

Positionneur

Solution de positionnement simple et

intelligente.

¢ Aucun langage de programmation nécessaire
Connexion directe au servodriver série Sigma-l|

¢ Permet le controle réseau série et le controle d’'E/S
individuelle

* Configuration, actionnement et surveillance de I'axe
du servo

* 128 mouvements programmés d’indexation

* Méthodes et fonctions perfectionnées pour un con-
tréle intelligent telles que les tables de programmes
ou les tables de position et de vitesse

¢ Connexion possible jusqu’a 16 servos via le réseau
série
* Configuration facile du systeme grace a SigmaWin+

Configuration du systéme

Utilisation d'E/S
numeériques
Contréleur hote API

Utilisation de communications série

Contréle de 16 axes via le connecteur RS-485/RS-422

JUSP-NS600
Servodriver Carte de
Série Sigma-Il positionnement

Interrupteurs de
fin de course,
capteurs de contact

Interrupteurs de
fin de course,
capteurs de
contact

Série Sigma
Moteur linéaire

Série Sigma-ll
Servomoteur
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OMmRON

Caractéristiques techniques

JUSP-NS600 - Carte Positionneur

Détails
Type JUSP-NS600
Servodriver applicable Tous les SERVOPACKS SGDH-OOOE
Méthode d'installation Monté sur le cété du servodriver SGDH : CN10.
Caractéristiques de base Alimentation Fournie par 'alimentation de contréle du servodriver.
Consommation 2,6 W
Spécifications de contrdle Table de programme Positionnement de la table de programmes par désignation du pas de démarrage par I'entrée
contact (maximum 128 pas)
Communications série Commandes série en code ASCII

Caractéristiques des communications RS422 / RS485 (Maximum 50 m)

RS232C (Maximum 3 m)
Connexion : Méthode a branchement multiple (maximum 16 axes)
Vitesse : 9 600, 19 200, 38 400 bps

Table de commande Positionnement par désignation de la table de commande par entrée contact
(maximum 128 points)
Retour au point zéro 3 types
Autres fonctions Positionnement externe, fonctionnement de la table de vitesse JOG (maximum 16 vitesses)
Signaux d’E/S Entrée |Servodriver S-ON (Servo ON)

P-OT (marche avant interdite), N-OT (marche inverse interdite)

DEC (LS décélération pour retour au point zéro)

RTRG (signal de positionnement externe)

Module INDEXER MODEO0/1 (Signal de mode)

START/HOME (Signal de démarrage / exécution du retour au point zéro)
PGMRES/JOGP (Réinitialisation du programme / rotation avant du moteur)

SELO/JOGN (Désignation du pas de démarrage du programme / rotation arriére du moteur)
SEL1 a SEL4/JOGO a JOG3

(Désignation du pas de démarrage du programme / Sélection de la table de vitesse JOG)
Sortie | Servodriver ALM (Alarme servo)

WARN (Avertissement)

BK (Verrouillage du frein)

S-RDY (Servo prét)

ALO1, ALO2, ALOS (Codes d’alarme)

Module INDEXER INPOSITION (Positionnement terminé)

POUTO a POUT4 (Sorties programmables)
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Nomenclature

Cable de terre
Connecté a la terre sur le servodriver
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LED (STS)
Indicateur d'état (vert ou rouge)

Connecteur RS-232C pour NS500
Outil de configuration (CN11)

Commutateur rotatif
Pour définir I'adresse d'axe

Connecteur de signaux d'E/S (CN4)

Connecteur de communications série (CN6)

JUSP-NS600 - Carte Positionneur

Unités : mm Poids approx. : 0,2 kg
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Installation

Connexions standard

Note :

1MC e
[
L U A(1) Servomoteur,
_ H
) LZ* ; Servodriver N B(2)
————————————————— oo L3 SGDH w C@
LIC*224V o D(
L2c*2ov
@ 1 - Codeur
0 o |
©
FG @
= 25 ), /WARN+  Erreur/avertissement
Em 26}, /WARN- (ON pour une erreur ou un avertissement)
CN1 § .
27 /BK+ Verrouillage du frein
. *3 BAT(+
Batterie de secours*4 + ¢ »21 Em 28 - /BK- (ON quand le frein est relaché)
28Va45V - BAT() | 22 <
29 ) /S-RDY+  Servo prét
424V +24VIN| 47 3310 Em 30 ), /S-RDY- (ON lorsque le servo est prét a passer sur ON)
Entrée NPN ou PNP i & B
Servo ON e /S-ON 40 o 31 ), ALM+ Alarme (OFF avec une alarme)
(Servo ON quand ON) Em 32}, ALM- Sortie Optocoupleur
Dépassement de course avant P-OT 40 "D‘@l {Tension de fonctionnement max. : 30 Vc.c. }
(Marche avant interdits quand OFF) P . Courant de sortie max. : 50 mA en c.c.
7/, ALO1 Sorties Codes d'alarme
. . 5 N-OT 43 E3 K«
Dépassement de course |nverseeo 7 ’_D—hﬁ:l 38) ALO2 Tension de fonctionnement max. : 30 Vc.c.
(Marche inversée interdite quand OFF) IDEG o39) ALO3 Courant de sortie max. : 20 mA en c.c.
Interrupteur de limite de décélération a I'origine ¢—"- a ﬂ@ L")
(Décélération quand ON.) v 33 PAO
Enclenchement d'enregistrement »f/GRT 46 ﬂ@ @: /PAO
gEngquh%r&?m quand le signal passe 35 PBO Récepteur de ligne applicable pour le ratio PG
e a ‘{ C ¥ i
N o . /SEL5 SN75175 (produit par Texas
gégnal de sélection d'étape de table E 41 ﬁi( 36/, /PBO Instruments Inc.) ou équivalent
programmation 5
(Bit’5=1 quand ON) ISELS «E‘g— PCO
Signal de sélection d'étape de table = 45 ﬁ:: 20 ) /PCO

de programmation 6
(Bit 6 = 1 quand ON)

Entrée NPN ou PNP

Sélection de mode
ON: mode 0
OFF : mode 1

Mode 0 : démarre ou interrompt le fonctionnement

de table de programmation

(Le fonctionnement démarre quand ON)

Mode 1 : Démarre la mise & l'origine

(La mise a l'origine démarre quand ON)

Mode 0 : Réinitialise I'opération de table de

programmation (Réinitialisation quand ON.)

Mode 1 : opération JOG en avant

(L'opération JOG en avant démarre quand ON)

Mode 0 : Signal de sélection d'étape de table
de programmation 0 (Bit 0 = 1 quand ON)
Mode 1 : Opération JOG inversée

(L'opération JOG inversée démarre quand ON)

Mode 0 : Signal de sélection d'étape de table
de programmation 1 (Bit 1 = 1 quand ON)
Mode 1 : Signal de sélection de table de
vitesse JOG 0 (Bit 0 = 1 quand ON)

Mode 0 : Signal de sélection d'étape de table
de programmation 2 (Bit 2 = 1 quand ON)

Mode 1 : Signal de sélection de table de vitesse JOG

(Bit 1 = 1 quand ON)

Mode 0 : Signal de sélection d'étape de table
de programmation 3 (Bit 3 = 1 quand ON)
Mode 1 : Signal de sélection de table de
vitesse JOG 2 (Bit 2 = 1 quand ON)

Mode 0 : Signal de sélection d'étape de table
de programmation 4 (Bit 4 = 1 quand ON)
Mode 1 : Signal de sélection de table de
vitesse JOG 3 (Bit 3 = 1 quand ON)

Récepteur de ligne applicable pour les
. PSO données série phase S
I /PSO SN75175 (produit par Texas
sG Instruments Inc.) ou équivalent

), SG
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Inutilisé
(Utilisez CN7 pour connecter une console )
numérique ou un logiciel de prise en charge.

Carte de [oNT ]
positionnement Clonsole.numérique ou
JUSP-NS600 SigmaWin
3,310
+24V +24 VICOM( 1 19 ), /INPOSITION+  Fin du positionnement
;A/I/ODE 01 |5 Em 20 ). /INPOSITION- (ON quand le positionnement est terming.)
5 21 ), /POUTO+ Sortie programmable 0
/START-STOP Em 22 }, /POUTO-
/HOME 5 ﬁ*i 23 ), /POUT1+ Sortie programmable 1
Em 24 ), /POUTI-
*5
/PGMRES 25 ), /POUT2+ Sortie programmable 2
SIS A | T2 26 ) spoure
/S*E5L o 27 ) /POUT3+ Sortie programmable 3
JJOGN [#*<] 28], /pouts-
|72 oI - ﬁi(
‘s 29 ), /POUT4+ Sortie programmable 4
JSELA 2] a0 7/POUST4- ol |
/JOGO ortie de I'optocoupleur
— L ’_D@ {Tension de fonctionnement max. : 30 Vc.c.}
Courant de sortie max. : 50 mA en c.c.
*5 A
/SEL2 *6 4 *3
#9‘31 18] TR 2
g Q Contréleur
*5 de l'utilisateur
/SEL3 3
| NOG2 18] 3K 4
10
6 Port RS-422
/SELa i Yy
U iy s 14 e
*8 5
Boitier
AN

*1 :la borne L3 sert aux appareils nécessitant une alimentation triphasée.

%2 : |'alimentation de controle pour le servodriver de classe 400 V
de 24 Ve.c.
*3 :i représente un céble a paire torsadée.

est

*4 : se connecte a une batterie de secours lorsqu'un codeur absolu est utilisé

et qu'aucune batterie n'est connectée au CN8.

Y
Vers l'axe suivant

*5 : le signal sur la premiere ligne est en Mode 0 et le signal sur la seconde ligne est en Mode 1.

*6 : le cablage pour le CN6 représenté ici est en full-duplex pour les communications RS-422 ou RS-485.

*7 : court-circuitez RT et /RXD au dernier axe.

*8 : la mise a la terre de la broche n’5 est possible pour la version 04 ou supérieure du matériel. La mise
a la terre de la broche n"14 est partagée avec les autres broches pour la version 03 ou inférieure du
matériel. La version du matériel est indiquée dans la colonne VER. de la plaque du constructeur
située sur le coté de I'appareil (VER. CICICICIC).

Connecte le cable de terre du positionneur au connecteur de terre du servodriver.
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Informations pour la commande @
x

Configuration du systéme 5
(]

©

, JUSP-NS600 £

Servodriver Carte de Console S

L. . numérique
Série Sigma-II positionnement CB=.
- S

Gun Ordinateur
—4 |
<_((_-;'\_17_) Cable ordinateur ==/ A Logiciel de
l i9= 7 configuration
/ SigmaWin+
1o Cable standard
(CN4) | 0=
- - e

7 ex, Cable bornier p
i u
(CN®6) —
‘N

~ E:B Cable ordinateur

i Bornier

Série Sigma-lI
Servomoteur

Carte optionnelle du positionneur

Nom Modeéle

Carte Positionneur Positionnement point-a-point JUSP-NS600
polyvalent

Options série (pour CN7)

Nom Modeéle

Cable de connexion a I'ordinateur 2m |R88A-CCWO002P2

ou JZSP-CMS02

Console de paramétrage avec cable de 1m| 2m |JUSP-OP02A-2
ou R88A-PRO2W

Cables de contrdle (pour CN4)

Nom Modeéle

Bornier relais XW2B-40F5-P

Cables du bornier relais 1m |R88A-CTUOOTN
2m |R88A-CTUO0O2N

Cable d’E/S standard (avec extrémité 1m |FND-CCX001S

ouverte) 2m [FND-CCX002S

Cable série (pour le modéle CN6)

Nom Modele

Cable de connexion a I'ordinateur 2m |R88A-CCW002P2
ou JZSP-CMS02

Connecteurs

Caractéristique technique Modele

Connecteur pour le modéle CN4 R88A-CNU0O1C
Connecteur pour les modeles CN6 et CN7 R7A-CNAO1R
Logiciel

Caractéristiques techniques Modele

SigmaWin+ CD MOTION TOOLS
Servomoteur

Note : Pour plus d’information, consultez la section sur les servomoteurs.
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TOUTES LES DIMENSIONS INDIQUEES SONT EN MILLIMETRES.
Pour convertir les millimétres en pouces, multipliez par 0,03937. Pour convertir les grammes en onces, multipliez par 0,03527.

Cat. No. 13E-FR-01 Afin d’améliorer le produit, les spécifications peuvent étre modifiées sans préavis.
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