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Caracteristicas
0 comando digital de eixos HNC 100 é um comando NC programével ~ Operacao:

para eixos controlados em malha fechada. Ele atende as exigéncias

especificas para o controle de atuadores hidraulicos e oferece além
disso a possibilidade do controle de atuadores elétricos.

O HNC 100 foi projetado para o uso em ambientes industriais agre-
ssivos com relacdo a resisténcia a interferéncias, a vibracoes
mecanicas, choques e a altas variagbes climaticas.

Ele esta conforme com as normas CE (marca CE).

Campos de aplicagao:

magquinas-ferramenta, maquinas processadoras de plastico,
maquinas especiais

prensas

sistemas de transferéncia

veiculos ferroviarios:

Programacao:

programacéo feita em PC

linguagem NC com técnica de subrotina e saltos condicionais
Um programa NC por eixo para seqiiéncias funcionais
CAN-Bus local para a parametrizacdo de varios HNC 100

— administracdo de dados confortavel ao usuario no PC .

Interface do processo de processo:
— 8, 16 ou 24 entradas e saidas digitais, Profibus DP, CaNopen
ou INTERBUS-S para a comunicacao com um SPS

Eixos hidraulicos:

— sistema de medicdo: e incremental ou absoluto (SSI)

e analégico 0 até = 10V e 4 até 20 mA
e tensdo de referéncia = 10V

tensdo ou corrente variavel de controle

varidveis do controlador livremente configuraveis

e controlador de posicdo; regulador de pressao/forca

e frenagem dependente do curso

e controle em malha fechada alternante (posicdo/presséo)

e controle de sincronismo para 2 eixos

Outras informacoes:

— instrugdes de instalagdo e diagramas de cablagem
VT-HNC 100-,-2X, ver catdlogo RE 30131-2)
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Dados para pedido

1 1 1 1 1 1
VT-HNC100 - -2X/ - - - *
Comando numérico digital — HNC-100 Outros dados em texto complementar
Execucdo para 1 eixo hidraulico =1 0= sem eletronica de analise
Execucdo para 2 eixos hidraulicos =2 A= Somente sob consulta:
i 20247 e
(20 até 29: dados técnicos e ocupacdo das conexdes inalterados) . . o
(n&o é possivel em combinacdo com
Tipo de montagem: INTERBUS-S ou CANopen)
E:Ei p:;: 2822922 gQ %aaregzne f an 0= sem interfaceamento do barramento
«p g g = P= Profibus DP ¥
Para versao de 1 eixo: C= CANopen
8 entradas/saidas digitais = 08 I = INTERBUS-S
24 entradas/saidas digitais = 24 S = Sercos (em fase de preparacdo)
Para versao de 2 eixos:
16 entradas/saidas digitais = 16
") Conector adicional tipo 6ES7972-0BA20-0XA0
Cabo de interface nio esté incluso no fornecimento, mas pode ser para Profibus DP ndo esta incluso no fornec'|-
pedido separadamente (comprimento 3m; outros comprimentos sob mento e precisa ser pedido separadamente!
consulta). Codigo.: R900050152
Codigo: R900842349
Projeto de software
Preparo do projeto Programa PC “WIN-PED"
A base de operacdo do HNC100 é a criacdo de parametros especificos O programa “WIN-PED 6" para PC ajuda o usuario a realizar as

para a aplicacdo e dos programas do usuario. Estes parametros e etapas do projeto de software. Pode ser usado para programar e

programas do usuario sdo gerados em um PC e enviados ao ajustar o HNC100, assim como para realizar fungées de diagnéstico.
HNC100 via interface serial. A combinagéo do programa do usuéario Escopo do fornecimento:
e dos parametros é chamada de Project. Este projeto de software é — Confortaveis funcées de dialogo para configuracao on-line ou
feito com base nas seguintes etapas: off-line dos dados de maquina.
1. As tarefas do HNC100 sdo definidas e inseridas em um — Editor NC com verificacdo de sintaxe integrada e compilador de
fluxograma. A definicdo das entradas e saidas e dos programa (NC Program)
parametros utilizados també~m ¢ feita aqui. — Suporte para a definicdo dos pardmetros utilizados no programa NC
2. As fungdes do fluxograma sao traduzidas em uma — Janela de dialogo para configurar valores de parametros on-line
seqUiéncia de comandos NC. (R Parameters)
3. 530 definidos os dados de maquina - Machine Data - — InGimeras opcdes para exibir dados de processo, entradas digitais
(selecdo de sensores e controladores) e os parémetros do e saidas digitais e flags
programa NC. — Registro e display grafico de até oito varidveis de processo
5. Os parametros e a seqiiéncia do programa sdo otimizados  _ nterface para a definicao grafica de fungdes especiais
na maquina. (determinacdo da curva pela linha do poligono)

Configuracao basica de sistema:

— PC-IBM ou sistema compativel

— Windows 9x ou Windows NT

— Processador ab Intel 80286 (recomendamos 80486 ou versdo
mais avancada)

— min. 8 MB de meméria RAM (recomendamos 16 MB)

— 10 MB de espaco livre no disco rigido

Nota:

O programa PC "WIN-PED" (SYS-HNC-WINPED5-CO1) nao estd
incluso no fornecimento. Ele deve ser pedido separadamente ou
baixado gratuitamente pela internet!

Pedido de CD-ROM: Codigo R900725471
Download na internet: www.boschrexroth.de/hnc100
Consulta: support.nc-systems@boschrexroth.de
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Quadro geral do sistema

Comando primario

interfaces possiveis para 0 HNC100:
— sinais analdgicos
— entradas/saidas digitais
— interface serial
— sistemas de Fieldbus
(Profibus DP, CANopen, INTERBUS-S...)
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2 Sistema de medicdo de curso integrado Sensor de pressao
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eletronica de comando integrada (com amplificador de comutagéo plug-in)
4 HNC100 8 CAN-Bus local
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Quadro geral das funcdes do controlador

Controlador de posicao:

— Regulador PDT,

— Curva caracteristica de ganho linear

— Ajuste de ganho dependente do sentido

— "Curva caracteristica de ganho “flexionada”

— Alteracdo de ganho possivel através do programa NC
— Posicionamento fino

— Principio da tenséo residual

— Compensacdo de erros de ponto zero

— Feedback de estado

— Alimentacao direta do sinal de comando

— Delimitagdo da varidvel de ajuste através do programa NC
— "Frenagem dependente do curso”

— Eletronica intermediaria para uso com comandos NC comuns
no mercado

— Controle de sincronismo

Controlador de pressao/forca:

Regulador PIDT,

Componente | pode ser ligado ou desligado via janelas
Anélise de pressdo diferencial

Tempo préprio de varredura

Controlador de velocidade:
— Regulador PI
— Componente | pode ser ligado e desligado via janelas

Fungoes de monitoramento:
— Monitoramento de erros de contorno dinamico

—  Limites da faixa de deslocamento (fim de curso eletronico)
- Monitoramento de ruptura de cabo para encoders incremental e SSI
- Monitoramento de ruptura de cabo para sensores com saida 4 a 20 mA

Em caso de falha a saida “No Error” é apagada e o
regulador desativado!

Quadro geral dos comandos NC para comando seqiiencial

Para a programacéo de seqliéncias encontram-se disponiveis até a
data de publicacdo desse catalogo os sequintes comandos NCV.

Parte de definicao:

/TRIG Definicdo de um ponto de comutacdo
[E Supressao do fim de curso

/OVER Correcdo da velocidade

/KD Definicdo de curva

KT Tempo de varredura de curva

/DEN Fator de normalizagdo para poligono de curvas
ISE Definicdo de entradas de sistema

ISA Definicdo de saidas de sistema
Interpretador NC:

CURVA Partida e parada da funcdo de curvas

K Saida de tensao

KP Alteracao do ganho de controlador

CLR Reset de saida ou flag

SET Atribuicdo de saida ou flag

IF Ramificacdo condicional

JMP Salto para um flag (LO0O até L299)

JSR Chamada de subrotina

M17 Final de subrotina

M02 Final da rotina principal

B Variavel para variaveis globais

C Variavel para variaveis locais

Lxxx Flag de salto

R Atribuicdo de valor para um parametro R
G64 Delimitacdo do valor de ajuste

BINE Leitura de entradas de codificacdo binaria
BINA Saida em saidas de codificacdo binaria
M22l Atribuicdo de sinal de comando para requlador de posico
G65/G66 Monitoramento de posicao em regulacdo de

pressao em loop fechado “LIGA/DESLIGA”

Controle seqiencial::

G071 Deslocamento ponto a ponto

G30 Deslocamento ponto a ponto para movimentos oscilantes

BREAK Interrupcdo GO1 ou G30

STOP Desacelerar e finalizar GO1, G30

G53/G54 Compensacdo de ponto zero “Desliga/Liga”

G70 Ativacdo da regulagem de velocidade

G55 Valores da compensacao de ponto zero “atribuir/ler”

G63 Transicdo da regulacdo de pressao/velocidade em
loop fechado para requlagéo de posicéo

M33/M34 Regulador de posicdo “ativar/desativar”

M35/M36 Sincronismo “ativar/desativar”

G26 Deslocamento até o encosto final sob controle
em loop fechado

G25 Deslocamento até o encosto final sob controle
em loop fechado

G27,G28 Ativacdo do regulador de pressdo em funcdo da posicao

G60 Ativacdo do regulador de presséo

G61 Ativacdo da limitacdo de presséo

G62 Desativacao da limitacdo de pressdo

M22 Atribuicéo de valor real e sinal de comando para
requlador de posicdo

G04 Tempo de espera

MO0 Espera por saida ou flag

M90 Atribuicdo de saida ou flag

M91 Reset de saida ou flag.

1) Esse escopo de fornecimento vale somente para o estagio atual do
Software. A capacidade de desempenho do sistema é constantemente
ampliada no dmbito do desenvolvimento do Software.

RP 30 131/02.03
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Dados técnicos (Na utilizacdo fora das caracteristicas, favor nos consultar!)

Tenséo de operagdo Ug | 18 até 36 VDC
Poténcia absorvida Poem | 8 W (poténcia adicional para sensores/atuadores conectados)
Processador 16/32 Bit MC68376
Memoria Flash-EPROM 1 MB; EPROM 8 KB; RAM 256 KB (meméria principal)
Saidas analdgicas :
— Entradas de tenséo (entradas diferenciais)
o Nimero de canais 4
e Tensdo de entrada Ug | Max.+15V até — 15 V(+ 10 V até — 10 V mensuravel)
e Resisténcia de entrada Re | 200kQ =2 %
® Resolugdo 5mV
o Ndo-linearidade <10mV
* Tolerancia de calibracao ? Max. 40 mV (no caso de ajuste na fabrica)
— Entradas de corrente
o Nimero de canais 4
¢ Corrente de entrada lg | 4 mA ate 20 mA
e Resisténcia de entrada Re | 100Q+0,2%
* Resisténcia entre Pin “I. 1" e "GNG_analogico” R | 0até 500 Q
e Perda de corrente l, | 0,1 até 0,4% (para 500_ entre Pin....- “e “ GND_analdgico”)
e Resolugdo 5 vA
— Saidas de impendancia®
o Nimero de canais 4
e Tensdo de entrada imp -10V até + 10V
e Resisténcia de entrada mp | > 10 MQ
® Resolugdo 5mV
o Ndo-linearidade <10mV
* Tolerancia de calibragao? Max.40 mV (no caso de ajuste na fabrica)
Saidas analdgicas::
— Saidas de tensdo
e NUmero de canais 4
e Tensdo de saida Uom | — 10V até + 10V (Max. — 10,7V até + 10,7 V)
e Corrente de saida lax | = 10 mA
e Carga Ruin | 1k
— Saidas de corrente ¥
e NUmero de canais 2
e Corrente de saida normalizada lom | 4 MA até 20 mA
ndo normalizada lax | =23 mA
e Carga max | 200 €
— Ondulacéo residual = 60 mV (sem ruido)
— Resolucdo 1,25 mV
— Nao-linearidade
e Nafaixa—9,5Vaté +9,5V 15mV
e Nafaixa—10Vaté—9,5Ve+9,5Vaté+ 10V 35mV
interfaces seriais Standard | RS232 (9,6 KBaud)
opcional | Profibus DP (max. 12 MBaud)
CANopen
INTERBUS-S

") Todos os canais ndo podem ser usados simultaneamente. As
entradas de tensdo e as entradas de corrente utilizam um Pino
em comum de modo que a entrada de tensdo ou a entrada de
corrente possa ser utilizada.

A corrente pode ser colocada em loop através de varios
dispositivos de medicdo de corrente. Se este néo for o caso, é

preciso estabelecer uma ponte de Pin”l. " para Pin” GND_anal6gico”.

3)

2 Caso os ajustes de fabrica ndo sejam suficientes, o sistema de
medicdo pode ser calibrado no local de acordo com as

especificacdes do sistema.

4)

Devido as caracteristicas dessas entradas de alta resisténcia
circuitos protetores internos nao podem ser utilizados com diodos
ou capacitores. Por essa razdo todas as medidas de protegéo tais
como blindagem, protecdo EMV e filtragem de sinal precisam ser
conectadas no circuito de entrada externamente durante a conexao
de sinais analdgicos nas entradas U~ 1até U 4.

m| m
As saidas “U_ 1" e "l 1" bem comcp) “Ug2” g I, 2" sdo
eletricamente acopladas.
A normalizagdo pode ser ajustada a tensdo ou corrente por meio

do Software. . B . .
Continuacdo na préxima pagina.

VT-HNC 100
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Dados técnicos - continuacao (Na utilizacao fora das caracteristicas, favor nos consultar!)

Entradas de comutagao Numero | 8, 16 ou 24
Nivel l6gico | log 0 (low) = 5V; log 1 (high) = 10 V até Uy; R, =3 kQ = 10 %
Conexao | condutor flexivel até 1,5 mm?
Entradas de comutacdo Namero | 8, 16 ou 24
Nivel logico | log 0 (low) = 2'V; log 1 (high) = U; 1 =50 mA
Conexdo | condutor flexivel até 1,5 mm?
Sensores de curso digitais
— Sensor incremental (sensor com saida TTL)
eTensdo de entrada log0 | Oaté 1V
log1|28até55V
e Corrente de entrada logO | — 0,8 mA (para0V)
log 1 | 0,8 mA (para5V)
e Freqliéncia maxima com relacdo a Ua' T | 250 kHz
— Sensor S|
e Codificacao Codigo Gray
e Capacidade de dados Ajustavel até no max. 28 Bit
e Receptor de linha (TTL)
Tensdo de entrada log0 | Oaté 1V
log1|28até55V
e Corrente de entrada log0 | —0,8mA (até 0 V)
log1 | 0,8mA (até 5V)
e Driver de linha
Tensdo de saida logO | 0até 0,5V (até 120 Q)
log1 | 25até55V(até 120 Q)

— Sensor EnDat

Alimentacdo de tensdo do sensor de curso através da HNC 100 U

Tensao Max. para todos os sinais de entrada U o

Interface em fase de preparacéo

Ugou+5VDC = 5 %; max. 200 mA
Ug — 1V (os sinais ndo sao desacoplados oticamente)

Sensor de curso indutivo:
— Ndmero

2

— Alimentagdo de tensao Ug | 2V (I, =30 mA/Kanal)
simétrico a terra, a prova de curto-circuito, sincronizavel entre 4,8
e 5,2 kHz, capacitor de compensacao opcional de 220 nF;
Estabilidade de amplitude < 0,2 % /10 K; freqliéncia portadora
5 kHz = 2 %,; sensor indutivo em circuito em ponte completa ou
em semi-ponte e circuito de 3 e 4 condutores; falha de linearidade < 0,1%

Tensdo de referéncia Ug | +10V=25mVe—10V = 25mV (cada 20 mA)

Medidas (B x H x T):

— VT-HNC100-1-2X/.-08- -. 71x 155 x 204 mm

— VT-HNC100-2-2X/.-16-.-. e VT-HNC100-1-2X/.-24- -. 106,5 x 155 x 204 mm

Faixa de temperatura operacional permitida 9 | 0até 50 °C

Faixa de temperatura de armazenamento 9| —20até+70°C

Massa:

— VT-HNC100-1-2X/.-08-.-. m | 1,0kg

— VT-HNC100-2-2X/.-16-.-. e VT-HNC100-1-2X/.-24- -. m | 1,2kg

Outros dados técnicos sob consulta.

[F&~ Nota:

Para dados sobre o Ensaio de Simulacdo Ambiental para as
areas EMV (Compatibilidade Eletromagnética), clima e carga
mecanica consulte o catalogo RE 30 131-U (Declaragéo sobre
Compatibilidade Ambiental)

RP 30 131/02.03
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Ocupacao dos contatos VT-HNC....(execucdo de 1 eixo)

X8: local CAN X4: COM / local CAN
Pin 1 CAN_GND Pin 1 CAN_GND
2 res 2 XD
3 res 3 cTs
4 res 4 24 VN
5 res 5 0VN
6 res 6 RxD
7 res 7 RTS
8 CAN_H 8 CAN_H
9 CAN_L 9 CAN_L
C) fl?/)c(frr(;m'cs
(@) oy X3 O
PIN4=24VDC
o) Oreset
5v'$ﬂo §©
X8O g 5 1
=0, E E 2
§ S0 89 zom bl
8 ©E 5
X7 ‘ 6
S1, 2: slg@s‘zm ) H
Endereco, taxa de Bauds | £ % % © !
3
© (58|l B
2 © 3|Ss|slem ps
g ol
8shield '_E ZLH
GND ® res
18-36V
X5
x6 ©
O x2 ©
HNC100
O O
X5: X6: Alimentacao
Pin Profibus DP INTERBUS-S (OUT) Sercos de tenséo
1 nc DO 2 © Pin 1 Blindagem
2 nc DI 2 k= 2 GND
3 RxD/XD-P GND2 je 3 18-36VDC
4 CNTR-P n.c. =
5 DGND Uy s
o
6 VP /DO 2 =
7 nc /DI 2 =2
8  RxD/TxD-N n.c. kS
9 nc BCI 2
X7:
Pin CANopen induktiv INTERBUS-S (IN)
1 nc Suprimento 1+ DO1
2 CAN_L Suprimento 1— DI
3 CAN_GND Sinal1 + GND1
4 nc Sinal1 — n.c.
5 nc Suprimento 2+ n.c.
6 nc Suprimento 2~ /DO FE Nota:
7 CAN_H Signal 2 + /DI L .
. Os pinos identificados como “res
8 nc Signal 2 - N estdo reservados e ndo precisam
9 nc Sinc IN/OUT n.c. P
ser conectados.

X3: encoder
Pin  incremental  SSI
1 /Ua?2
2 Takt
3 Ua0
4 /Ua0
5 Ua 1 dados
6 /Ua 1 /dados
7 [ciclo
8 Ua 2
9 res
10 0OVN
1 res
12 5 VTTL (max. 150 mA)
13 res
14 24 VN (max. 200 mA)
15 res
X1: digital I/0
Pin 1 IN1
2 IN2
3 IN3
4 IN4
5 IN5
6 IN6
7 IN7
8 IN8
9 OouT1
10 ouT2
1 OuUT3
12 ouT4
13 ouTs
14 ouTe
15 ouT7
16 ouT8
17 [error
18 res
X2: analégico IN/OUT
Pin1 U 1+ 1~
2 U -
30,2+ |2~
4 U 2-
5 U 3+ |,3-
6 U, 3-
7 Uin 4+ |m 4 —
8 U 4-
9 Iout2
10 UoutZ
11 analog_GND
12 U =+10V
13 U, =-10V
1401
15 U1
16 U3
17 U4
18 1+
19 I, 2 +
20 I3+
21 |4+
22 Uimp 1
23 Uimp 2
24 Uimp3
25 Uimp4

VT-HNC 100
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Ocupacao dos contatos VTC-HNC 100 .... (execucdo de 2 eixos)

X8: local CAN X4: COM / local CAN X3.1: encoder1 X3.2: encoder 2
Pin 1 CAN_GND Pin 1 CAN_GND Pin increm. SSI Pin increm. SSI
2 e 2 D 1 /Ua2 1 /Ub2
3 s 3 0TS 2 Cido || 2 Ciclo
4 res 4  24VN 3 Ua0 3 UbO
> res 5 O0WN 4 Ua0 4 /UbO
6 res 6 RxD 5 Ual Dados || 5 Ub1 Dados
7 res 7 RIS 6 /Uat /Dados|| 6 /UbT /Dados
8 CAN_H 8 CAN_H 7 [Ciclo 7 ICiclo
9 CAN_L 9 CAN_L 8 Ua2 8 Ub2
9 res 9 res
10 OVN 10 OVN
11 res 11 res
- e 12 5VTTL (max. 150mA) || 12 5VTTL (max. 150mA)
X4 e 13 res 13 res
@) PIN4=24vDC X3.1 X3.2 © 14 24VN (max. 200mA) || 14 24 VN (max. 200mA)
NS = © © o © 15 res 15 res
8O 3 % o 1 2 X1.1 e X1.2: digital IN/OUT
§ z > g 2 E Pin  X1.1 X1.2
E © ’ ; ’ 1 INT IN9
=] 5
= x1 © ) 2 N2 INT0
S1,2: S]QS;W @ X2.1 s X22 3 N3 IN1T1
Endereco, taxa de LELE| © 1 O 4 IN4 INT2
Bauds S ; 5 IN5 IN13
© ) - s ~ 6 IN6 IN14
© 3 : 3 7 N7 IN15
= . 2 8 IN8 IN16
shield O] P| = :" 2 9 ouT ouT9
© o %Ii 5 es |33 10 0UT2 0UT10
X5 < S 11 0UT3 ouT11
- 12 ouT4 0ouT12
© Xe © © 13 ouTS 0ouT13
HNC100 14 0UT6 ouT14
o o 15 OUT7 ouT15
16  0OUT8 ouT16
17 Jerror res
18  res res
X5: X6: Alimentacao X2.1: analégico IN/OUT 1| | X2.2: analégico IN/OUT 2
Pin  Profibus DP INTERBUS-S (OUT) Sercos de tensao Pin1 U 1+ L 1-|/Pin1 U3+ | 3-
1 nc DO 2 o Pin 1 Blindagem 2 U 1- 2 U 3-
2 n.c. DI 2 }é 2 GND 3 Uinz + Iinz_ 3 Uin4+ lin4_
3 RxD/TxD-P GND 2 g 3 18-36VDC ‘5‘ rUggz_ ‘5' 8424_
4 CNTR-P n.c. i 6 res 6 res
5 DGND Ugg = 7 res 7 res
6 VP /DO 2 ks 8 res 8 res
7 nc /DI 2 < 9 res 9 res
8  RxD/TxD-N n.c. s 10 res 10 res
9 nc BC 2 11 analog_GND 11 analog_GND
12 U, =+10V 12 U, =+10V
HES B
t t
Pin CANopen indutivo  INTERBUS-S (IN) 15 01 15 0 2
1 nc Suprimento! + DO1 ‘1|$ onut3 }g Hout4
2 CAN_L  Suprimentol— DI 18 & D1 18 & 3.
3 CAN_GND Sinal 1+ GND1 19 i 19 "2
; _ ins T in* T
‘51 n.c. 2'”‘5".1 , n.c. &~ Nota: 20 res 20 res
n.c. Upnmento + n.c. . . " 21 res 21 res
6 nc Suprimento2— /DO ?g‘n?é”?fef,egsggados 22 U1 22 U 3
7 CAN_H  Sinal2+ /DI dos e s 23 U 23 U4
8 nc Sinal 2 — n.c. reservacos € nao 24 res 24 res
9 nc Sync IN/OUT n.c. precisam ser 25 res 25 res
conectados.
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Ocupacao dos contatos VTC-HNC 100....(execucao de 1 eixo)

X8: local CAN X4: COM / local CAN X3: encoder
Pin 1 CAN_GND Pin 1 CAN_GND Pin incremental SSI
2 res 2 TxD 1 /Ua 2
4 res 4  24VN 3 Ua0
5 res 5 0OVN 4 /Ua0
6 res 6 RxD 5 Ua1 dados
7 res 7 RTS 6 /Ua 1 /dados
8 CAN_H 8 CAN_H 7 [ciclo
9 CAN_L 9 CAN_L 8 Ua?2
9 res
10 0VN
1 res
o O 12 5VTTL (max. 150 mA)
X 4 Hydraulics 1 3 res
O PIN4=24vDC X3 (@) 14 24 VN (max. 200 mA)
}EUN8 z © © 15 res
5V CPU S
X8O % gg 5 X1.1 até X1.3: digital IN/OUT
z = E Pin X1.1  X1.2  X1.3
(&) Q
3 g SO 1INt N9 INT7
=2 2 IN2 IN10 INT8
$1. $2: O, ©O¥ © 30 IN3 INIT O INT
o 2 o | 4 N4 INT2  IN20
Endzrego, taxa de o X0 X © 5 ING N3 N2
aues o LJ. 6 N6  INI4 N2
© 3 7 N7 INT5  IN23
= 8 IN8 IN16 IN24
s @ 3| 9 OUTT 0UT9 OUTI7
@ GND g 10 0UT2 OouT10 0UT18
X5 1836V D 1 OUT3 ouT11 0uUT19
X6 @ OUT9-16 OUT 17-24 12 0OUT4 0ouT12 0UT20
o b X1.2 O X1.3 13 OUT5S OUTI3 OUT21
HNC100 14 0UT6 ouT14 0uUT22
o o 15  0OUTY OuT15 0uUT23
16 0UTS8 ouT16 0UT24
17  Jerror res res
18 res res res
X5: X6: Alimentacdo X2: analégico IN/OUT
Pin  Profibus DP INTERBUS-S (OUT) Sercos de tenséo Pin1 U 1+ L 1=
1 nc DO 2 3 Pin 1 Schirm 2 U 1-
2 nc DI 2 k= 2 GND i Bing + iy 2=
- © 18 -36VD inZ "~
3 RxD/T_xD P GND 2 § 3 8-36VDC 5 u::3+ 13-
4 CNTR-P n.c. o 6 U 3-
n
5 DGND Ugg < 7 U 4+ | 4-
6 VP /DO 2 2 8 U 4-
7 nc /DI 2 =2 9,2
8  RxD/TxD-N n.c. kS 10 U,?2
9 nc BCl o 11 analog_GND
12 U, =+10V
X7 13 U, =-10V
! _ _ 14 11
Pin CANopen induktiv INTERBUS-S (IN) 15 Uyt
1 nc Suprimento 1 + DO1 }g Boutf1
2 CAN_L Suprimento 1 — DI1 18 out L 14
3 CAN_GND Sinal 1+ GND1 in
. 19 | 2+
4 nc Sinal 1— n.c. 20 |f”3 .
5 nc Suprimento 2+ n.c. F& Nota: 21 |::4 +
6 nc suprimento 2= /DO Os pinos ident‘iﬂcados 22 Up, !
7 CANH  Sinal2+ /DI pnos icentt 23 U 2
. como “res” estdo imp
8 n.c Sinal 2 — n.c. eservad 5o brecisam 24 Uimp3
9 nc Sync IN/OUT n.c. €s€rvacos € nao precisa 25 U 4
ser conectados.
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Dimensoes (medidas em mm)

71 (106,5) 192
44 (79) 184 -
4x045
A
‘ N
A © o
X4 “
o ping=24vDc X3 O -
RUN8 z@ @ Qreset
5V CPU S
xs © gg a\‘ ‘
3 : s el
3 © 62 S b
X7 Ol P
s1ﬂ§>sgm Q‘ llﬁ o
A @ = LELE ] O 3RE 10|
T . © ; ol % o =
shield| Tg
O o
X5 [ss)
X6 © |
o X2 O
HNC100
Y ()

Amortecedor de vibracdo

()....medidas validas para VT-HNC100-2-2X/.-16-.-, e VT-HNC100-1-2X/.24-.

Bosch Rexroth Ltda.

Av.Tégula, 838

12952-820 Atibaia SP

Tel.: +55 11 4414 5826

Fax: +55 11 4414 5791
industrialhydraulics@boschrexroth.com.br
www.boschrexroth.com.br

Os dados indicados servem somente como descricdo

do produto. Uma declaracdo sobre determinadas caracteristicas
ou a sua aptiddo para determinado uso, ndo podem ser
concluidos através dos dados. Os dados ndo eximem o

usudrio de suas proprias analises e testes. Deve ser observado,
que 0s nossos produtos estao sujeitos a um processo natural de
desgaste e envelhecimento.
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