0 | 2 | 3 | 4 | 5 | 6 7 9
T S A ——— ——T——————————————————————EE—> /3.0
| | |
! ! !

! L []] 1F2 [[] !
| aA | 10AT/16AT |
! ! !
i i W |
| | | RR+
i I 21 |14 I RR-, /30
i : :
| J |
! Y230 YPE Yo Y Y Y
1 3 ! L1 N PE
1QL syt |
2 4 : 1G1 1G2
: Netzteil NS01-72 SR
i 24VDC/2A 640/1250/3000W
i
!
! PWR+ PGND
! \l ov k1+24v 1 i
!
!
T— --------------- %
!
L1 N PE 721
X1¢e P X2 9241 Q241+ /3.0
72L+ /3.0
24+ 2.0
2L 5
Datum 118994 Anschlussbeispiel ANTRIEBSTECHNIK U. ® Kunde JA?
Bearb. | Heil LinMot - Contrpoller JUNG automaTionGmBH D
Gepr. E1100-GP-HC/XC Projektnummer : 0252 Blatt 1
Zust. | Anderung Datum Name Norm Urspr. E|rs.f Zeichnungsnummer: 02520210 von 4 BI.




/1.9

241+

241+

Not-Aus

/1.9

241 -

2S1 ¢~7

21

22

Al

2K1C 1

A2

/3.0

241

/1.5

13 14
21522

31,032
43 a4

/3.0

Datum

18.09.14

Bearb.

Heil

Zust.

Anderung I

Patum Nal

ne

Gepr.
Norm

Anschlussbeispiel

LinMot - Controller

E1100-GP-HC/XC

JUNG

ANTRIEBSTECHNIK U. ®
AUTOMATION GMBH

Urspr.

Brs.f

Kunde :
JA2

Projektnummer :

0252

Blatt 2

Zeichnungsnummer:

02520210

von 4

BI.




4.4

ME

Blatt 3

BI.

von 4

Kunde :

JA?

Projektnummer :

0252

02520210

Zeichnungsnummer :

ANTRIEBSTECHNIK U. ®
JUNG AUTOMATION GMBH

© o 9o <o Q
¥ &£ &£ = A
# 5 aNno
J o+ ]+ Q
a0 S 4 S w
NERNENES al .iul% indino
_ = indino
: —
_ - iNndino
_ N
_ 1IV|H.. indino
_ |iv|m indino
_ 1-1 iNndino
_ BN ndino
_ ™~ ndino
_ llﬂ ndu|
| =5 ndu)
o
_ B 2y Indu)
H -~ anduj
[ o LG sopoous soisen —G
| - induj d
. x
| -0 induj
i w N —C
' == nduj m
| X
' =10 Iinduj
| -
| )= Iinduj
_ |iv|4 nduj
| 2 O
' = nduj
_ o
: == induy X
| ) ~
| —=— Iinduj A v
\ [
_ = nduj H
: <
| —
' = nduj 1
| -
_ |ivn” anduj
i ) O
| 1
. o
| = ans O
_ ™ 1—
. TE < zez-so
| o~ 1
: T <1 zee-so
| X Ll _
_ —
—
\ T ol @1Igeanbyuod
| E
| T& o1 siIgeanByuos 2
| o [od
_ T&= o1 sigeinbyuos o
_ © wiaiyos V—0—
. = ol @1geinBijuoD
| ~ -2 @seuyd O
_ = Ol a|IgeanbByuodD
! © +z oseuda O
| = Ol a|IgeanbByuodD
. 0 -T @seud 4O
| = ol @1geinBiyjuoD
_ < +T @mﬂ\.r_n_H.IO|
. = ol @1geinBijuoD ﬂ
| ®
_ = Ol a|IgeanbByuodD
. N
T &= oSanve+ SO0 ;&
: —
|
T = anoa anov
<
“ < -z IsvHd T
_ -T AsSvH4 T
T O— anod NI dW3L — G
|
T O— +3/Md NIS o~
“ O— +d Ay _ V NS+ G
_ O— S pS| A +2 ISVH T
. — L ‘ Y '
| X o +T ASVHAA T
_ o <
) T O _
3 3| 8 & y x w
[3V] BT (R (R O a4 ' P»
o o 9 o o 9 O
d o d o9 49 49 o
4 & 4 4 4 d d

Anschlussbeispiel
LinMot - Controller

E1100-GP-HC/XC

rs.f

Urspr.

Heil

Datum |18.09.14

Bearb.

Gepr.

Norm

3M1

Datum Nammne

Anderung

Zust.




241

3.9

241+

3.9

72L-

3.9

72L+

3.9

RR+

/3.0

RR-

/3.0

o ano
-
2T indino
N
P indino
—
T indino
N
o= indino
..-YQZU indino
B EE-1 indino
B e indino
™o indino
B oA induj
Po nduj
o
2y Induj
-~ induj
o 1No 1opooum sosen —
- Iinduj m
© 1ndui
© NI 1opoouzm io1sein  —
=)= 1nduj g
x
-0 induj
~
== induj
|iv|4 induj
& O
== induj
™
== induj X
= ~~
= Iinduj C
N
JiE e L
<
—
= induj 1
—
|ivn” induj
) O
1
o
n
T ano O
N
TE= Xy zez-su < _
T& x1 zez-su
< LL]
—
—
T Ol a|IgeanbByuodD
=
T&= o1 sigeanByuoo 2
o [
T&= o1 sigeinbyuos o
© wiiyos N0
= ol siIgeinbBlyuos
~ -z @seyd &9
= oI siIgeinbBlyuo>s
© +z oseuyda 4O
0= Ol a|IgeanbByuodD
L0 -T @seyd 4O
0= Ol a|IgeanbByuodD
< +T @seyd H.IO
-1 N
re=— ol 21geanbyuoD N
™
= ol 21geanbyuodD
N
(=- DANvZ+ soo 9In.
—
= ansa anov
<
X -z IsvHd G
-T IASVHJA 6In.
O— anod NI dWaL G
O— +3Md NIS ¢~
O— +4d 1 v NS+,
O— -y A +2 ISVH 9
IR
x o +T asvHa- Y
mv X

ME

3.9

Blatt 4

BI.

von 4

Kunde :

JA?

Projektnummer :

0252

02520210

Zeichnungsnummer :

ANTRIEBSTECHNIK U. ®
JUNG AUTOMATION GMBH

—

—

—

—

|

PE

—

3.9

iel

AnschlufRbeis
LinMot - Controller

E1100-GP-HC/XC

rs.f

Urspr.

Heil

Datum |25.05.09

Bearb.

Gepr.

Norm

4M1

Datum Nammne

Anderung

Zust.




