
Êîìïàêòíûå è
âñòðàèâàåìûå áëîêè

SIMOVERT MASTERDRIVES Vector Control
Êîìïàêòíûå è âñòðàèâàåìûå áëîêè6SE70

Ðåêîìåíäóåìûå êîìïîíåíòû ñèñòåìû
Êàáåëè

Ñèãíàëüíûé êàáåëü äëÿ ïîäêëþ÷åíèÿ äâèãàòåëåé ñ äàò÷èêîì ñêîðîñòè ROD 431 (äëèíà êàáåëÿ � 150 áåç ïåðåäà÷è
èíâåðòèðîâàííûõ ñèãíàëîâ è äëÿ êàáåëåé äëèíîé îò 150 äî 300 ì ñ ïåðåäà÷åé èíâåðòèðîâàííûõ ñèãíàëîâ ñ èñïîëüçîâàíèåì
ìîäóëÿ DTI)

Êîíñòðóêöèÿ êàáåëÿ è íàçíà÷åíèå íîæåê øòåêåðà

Òèï 6FX5002–2AH00– . , ñîñòîèò èç:

Ñî ñòîðîíû äâèãàòåëÿ
Òèï øòåêåðà: 6FX2003–0CE12

Êàáåëü ïðîäàåòñÿ ïî ìåòðàì
6FX . 008–1BD21– . . .

Ñâîáîäíûé êîíåö Ñî ñòîðîíû ïðåîáðàçîâàòåëÿ
Êëåìíèê X103 íà CUVC

Ðàçìåðû PIN Íàçâàíèå ñèãíàëà Öâåò æèëû Íàçâàíèå ñèãíàëà Íîìåð êëåììû

2 KTY 84+ áåëî-êðàñíûé (0,5 ìì 2) KTY 84+ 30

11 KTY 84– áåëî-÷åðíûé (0,5 ìì2) KTY 84– 29

12 +15 Â áåëî-æåëòûé (0,5 ìì2) +15 Â 28

10 0 Â áåëî-ñèíèé (0,5 ìì 2) 0 Â 23

5 Ñèãíàë A ÷åðíûé Ñèãíàë A 24

7 CTRL TACHO çåëåíûé CTRL TACHO 27

8 Ñèãíàë B êðàñíûé Ñèãíàë B 25

3 Íóëåâàÿ äîðîæêà ñèíèé Íóëåâàÿ äîðîæêà 26

1 Ñèãíàë Â îðàíæåâûé Ñèãíàë Â òîëüêî ñ DTI,
X402

6 Ñèãíàë A êîðè÷íåâûé Ñèãíàë A òîëüêî ñ DTI,
X402

4 Íóëåâàÿ äîðîæêà ôèîëåòîâûé Íóëåâàÿ äîðîæêà –

9 ñâîáîäíûé æåëòûé ñâîáîäíûé –

äà – Âíåøíÿÿ îáîëî÷êà
íà øòåêåðå

–

Äàííûå äëÿ âûáîðà è çàêàçà

Íàçíà÷åíèå Çàêàçíëé íîìåð Êîëè÷åñòâî â
óïàêîâêå

Ïðèíàäëåæíîñòè
Ñèãíàëüíûé øòåêåð ñ ñîåäèíèòåëüíîé
ãàéêîé è êîíòàêòîì “ðîçåòêà” äëÿ
ïîäñîåäèíåíèÿ ñèãíàëüíîãî êàáåëÿ,12-pin.

6FX2003–0CE12 3

Ñèãíàëüíûé øòåêåð ñ âíåøíåé ðåçüáîé è
êîíòàêòîì “âèëêà” äëÿ óâåëè÷åíèÿ äëèíû
êàáåëÿ, 12-pin.

6FX2003–1CF12 3

Êàáåëü Äëèíà
ì

Çàêàçíîé íîåð

Íåïîäãîòîâëåííûå êàáåëè, ïðîäàþòñÿ ïî ìåòðó
Ñèãíàëüíûå êàáåëè äëÿ äâèãàòåëåé ñ
äàò÷èêîì ñêîðîñòèr ROD 431
Êîëè÷åñòâî æèë x ñå÷åíèå [ìì2]
4 x 2 x 0,38 + 4 x 0,5
Âíåøíèé äèàìåòð
äëÿ 6FX5: 10,0 ìì

50 6FX@008–1BD21–1FA0

100 6FX@008–1BD21–2AA0

200 6FX@008–1BD21–3AA0

500 6FX@008–1BD21–6AA0

�

MOTION CONNECT 800 8

MOTION CONNECT 500 5

Êàáåëü Çàêàçíîé íîìåð

Ïîäãîòîâëåííûå êàáåëè (Äëèíà �150 ì)
MOTION CONNECT 500

Ñèãíàëüíûå êàáåëè
äëÿ äâèãàòåëåé ñ äàò÷èêîì
ñêîðîñòè ROD 431 6FX5002–2AH00 – @ @ @ 0

� � �

1 0 ì A 0 ì A 0 ì

2 100 ì B 10 ì B 1 ì

C 20 ì C 2 ì

D 30 ì D 3 ì

E 40 ì E 4 ì

F 50 ì F 5 ì

G 60 ì G 6 ì

H 70 ì H 7 ì

J 80 ì J 8 ì

K 90 ì K 9 ì

Çàêàç äëèíû

Ïðèìåð: 1 ì: . . . – 1 A B 0
8 ì: . . . – 1 A J 0

17 ì: . . . – 1 B H 0
59 ì: . . . – 1 F K 0

111 ì: . . . – 2 B B 0
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Êîìïàêòíûå è

âñòðàèâàåìûå áëîêè

SIMOVERT MASTERDRIVES Vector Control
Êîìïàêòíûå è âñòðàèâàåìûå áëîêè 6SE70
Ðåêîìåíäóåìûå êîìïîíåíòû ñèñòåìû
Êàáåëè
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Êîíñòðóêöèÿ êàáåëÿ è íàçíà÷åíèå íîæåê øòåêåðà

Òèï 6SX7002–0AL00– . . . 0, ïðîäàåòñÿ ïî ìåòðàì

Ñî ñòîðîíû äâãàòåëÿ Ñî ñòîðîíû ïðåîáðàçîâàòåëÿ
Êëåììíèê X103 íà CUVC

PIN Íàçâàíèå ñèãíàëà Íàçâàíèå ñèãíàëà Íîìåð êëåììû

A Ua2

B Up = +10 ... 30 Â Tacho P15 28

C Ua0 Íóëåâîé èìïóëüñ 26

D Ua0

E Ua1 Ñèãíàë A 24

F Ua1

G Ua5 Êîíòðîëüíûé ñèãíàë 27

H Ua2 Ñèãíàë B 25

K 0 Â

L 0 Â Tacho M 23

M Up = +10 ... 30 Â

Äàííûå äëÿ âûáîðà è çàêàçà

Êàåáëü Çàêàçíîé íîìåð

Íåïîäãîòîâëåííûå, ïðîäàþòñÿ ïî ìåòðàì (Äëèíà 150 ì)
Ñèãíàëüíûé êàáåëü äëÿ
ïîäêëþ÷åíèÿ äâèãàòåëåé 1LA ñ
äàò÷èêîì ñêîðîñòè 1PX8001–1 6SX7002–0AL00 – @ @ @ 0

� � �

1 0 ì A 0 ì A 0 ì

2 100 ì B 10 ì B 1 ì

C 20 ì C 2 ì

D 30 ì D 3 ì

E 40 ì E 4 ì

F 50 ì F 5 ì

G 60 ì G 6 ì

H 70 ì H 7 ì

J 80 ì J 8 ì

K 90 ì K 9 ì

Çàêàç äëèíû

Ïðèìåð: 1 ì: . . . – 1 A B 0
8 ì: . . . – 1 A J 0

17 ì: . . . – 1 B H 0
59 ì: . . . – 1 F K 0

111 ì: . . . – 2 B B 0
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