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Data

Data

Substituído por

Tabela de conteúdos : +Heidenhain/5 -
+Tapete/20

1

Alteração

0 76

Verif.

Em substituição de

8 93

+Heidenhain/5

4

04/07/2022 DEM UA

2

2

Nome

5

2 / 22

Editor

Coluna X: uma página gerada automaticamente foi alterada manualmente

Campo suplementar da página

Tabela de conteúdos
DataDescrição da página

F06_001

XPágina

+Heidenhain/5 USERDistribuição Potência 04/06/2022

+Heidenhain/20 USERRegulador Eixo X 04/06/2022

+Heidenhain/21 USERRegulador Eixo Y 04/06/2022

+Heidenhain/22 USERRegulador Eixo Z 04/06/2022

+Heidenhain/23 USERRegulador Torreta 04/06/2022

+Heidenhain/24 USERRegulador Spindle 04/06/2022

+Heidenhain/50 USERInput PLC Heidenhain 04/06/2022

+Heidenhain/51 USERInput PLC Heidenhain 14/06/2022

+Heidenhain/100 USEROutput PLC Heidenhain 04/06/2022

+PLC_Siemens/5 USERDistribuição Potência 05/06/2022

+PLC_Siemens/50 USERInput PLC Siemens 04/06/2022

+PLC_Siemens/51 USERInput PLC Siemens 05/06/2022

+PLC_Siemens/100 USEROutput PLC Siemens 14/06/2022

+Maquina_Laser/5 USERDistribuição Potência 04/06/2022

+Maquina_Laser/6 USERDistribuição Potência 14/06/2022

+Maquina_Laser/50 USERInput PLC Laser 14/06/2022

+Maquina_Laser/100 USEROutput PLC Laser 04/06/2022

+UR/5 USERDistribuição Potência 05/06/2022

+UR/150 USERAtivação e comando de válvulas 14/06/2022

+Tapete/20 USERComando Variador 14/06/2022
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EPLAN
USER +

Data

Data

Substituído por

Heidenhain
Distribuição Potência

1

Alteração

0 76

Verif.

Em substituição de

8 93

22

20

4

04/06/2022 DEM UA

5

2

=

Nome

5

3 /

ALIMENTAÇÃO
24 VDC (IN/OUT)

TOMADA
AUXILIAR

1

2

3

4

5

6

-5Q1

13

14

R-5X1 S T N

-5V1

13

14

1

2

-5F1

1

2

-5F2

1

2

3

4

-5Q2

1

2

-5F3
13

14

1 2 PE

-5X2
PE

5N1 / +PLC_Siemens/5.9

5L1 / 20.1

5L2 / 20.1

5L3 / +PLC_Siemens/5.9

0V
20.0

1E
20.0

5L4 5N4

24V

5L5 5N5

5L6 5N6
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5

Orig.

IEC_tpl003

EPLAN
USER

Data

Data

Substituído por

Regulador  Eixo X

1

Alteração

0 76

Verif.

Em substituição de

8 93

21

4

04/06/2022 DEM UA

20

2

Nome

5

4 / 22

+
/-

 1
0V

G
N

D

CH
AS

SI

+/- 10V

13
7

13
8

13
9

13
7

13
7

24
V

/I
N

H
IB

IT

EN
AB

LE

/L
IM

IT
CW /L

IM
IT

CC
W

+
10

V

R
EA

D
Y

/B
R
AK

E

0V
/2

4V

EIXO X: MAS 51A-005-505-xx

EIXO X: DFY71HLB/TH/SV1

REG. EIXO X
X21:2 X21:3 X21:4

CNC1/X1
EIXO X

4 12 15

X1:PE

X1:+UZ

X1:-UZ

X5

X2:1

X2:2

X2:3

X21:12 X21:5 X21:6 X21:7 X21:8

13

14

-20KA1
13

14

-20KA2

X21:1 X21:10 X21:9 X21:11

A1

A2

-20K1
READY

/20.0

A1

A2

-20K2
BRAKE

/20.0

/20.1
/20.1

X3:1

X3:2

X3:3

65432X31:1X0:SHIELD

63 64 65 66 67 68 69

MTR1
EIXO X 1 2 3 4 5 6 109

11

12

SENS.1
EIXO Y

70 71

U1 V1 W1

PE

MTR
3~
M

14 15 16 17 18

PE

X1:1 X1:2 X1:3 PE SHIELD

58 59 60 61 62

OL1
3,8A

x1

x2

BRAKE
x1

x2

13121110

PE RD WH BL

PE

BMF.X
1 2 3 4

13 14 15

1

2

-20F1
0,25A

-20K2
/20.0

-20K1
/20.6

-20K2
BRAKE

/20.1
/20.1

A1 A2 /20.8

1X 55 56 57

42 / 21.0

43 / 21.0

DATA BUS / 21.0

118 / 21.0

119 / 21.0

120 / 21.0

+10V
21.5

1E
21.0

1525L1
5.9

5L2
5.91E / 5.2

0V / 5.2
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Orig.

IEC_tpl003

EPLAN
USER

Data

Data

Substituído por

Regulador  Eixo Y

1

Alteração

0 76

Verif.

Em substituição de

8 93

22

4

04/06/2022 DEM UA

21

2

Nome

5

5 / 22

+
/-

 1
0V

G
N

D

CH
AS

SI

+/- 10V

13
7

13
8

13
9

13
7

13
7

24
V

/I
N

H
IB

IT

EN
AB

LE

/L
IM

IT
CW /L

IM
IT

CC
W

+
10

V

R
EA

D
Y

/B
R
AK

E

0V
/2

4V

EIXO Y: MAS 51A-005-505-xx

EIXO Y: DFY71HLB/TH/SV1

REG. EIXO Y
X21:2 X21:3 X21:4

CNC1/X2
EIXO Y

4 12 15

X1:PE

X1:+UZ

X1:-UZ

X5

X2:1

X2:2

X2:3

X21:12 X21:5 X21:6 X21:7 X21:8

13

14

-21KA1
13

14

-21KA2

X21:1 X21:10 X21:9 X21:11

A1

A2

-21K1
READY

/21.0

A1

A2

-21K2
BRAKE

/21.0

/21.1
/21.1

X3:1

X3:2

X3:3

65432X31:1X0:SHIELD

63 64 65 66 67 68 69

MTR2
EIXO Y 1 2 3 4 5 6 109

11

12

SENS.2
EIXO Y

70 71

U1 V1 W1

PE

MTR
3~
M

14 15 16 17 18

PE

X1:1 X1:2 X1:3 PE SHIELD

58 59 60 61 62

OL2
3,8A

x1

x2

BRAKE
x1

x2

13121110

PE RD WH BL

PE

BMF.Y
1 2 3 4

13 14 15

1

2

-21F1
0,25A

-21K2
/21.0

-21K1
/21.6

-21K2
BRAKE

/21.1
/21.1

A1 A2 /21.8

1X 55 56 57

42 / 20.0

43 / 20.0

DATA BUS / 20.0

118 / 20.0

119 / 20.0

120 / 20.0

+10V
20.5

1E
22.0

1535L1
22.1

5L2
22.11E / 20.9

0V / 22.0
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Orig.

IEC_tpl003

EPLAN
USER

Data

Data

Substituído por

Regulador  Eixo Z

1

Alteração

0 76

Verif.

Em substituição de

8 93

23

4

04/06/2022 DEM UA

22

2

Nome

5

6 / 22

+
/-

 1
0V

G
N

D

CH
AS

SI

+/- 10V

13
7

13
8

13
9

13
7

13
7

24
V

/I
N

H
IB

IT

EN
AB

LE

/L
IM

IT
CW /L

IM
IT

CC
W

+
10

V

R
EA

D
Y

/B
R
AK

E

0V
/2

4V

EIXO Z: MAS 51A-005-505-xx

EIXO Z: DFY71HLB/TH/SV1

REG. EIXO Z
X21:2 X21:3 X21:4

CNC1/X3
EIXO Z

4 12 15

X1:PE

X1:+UZ

X1:-UZ

X5

X2:1

X2:2

X2:3

X21:12 X21:5 X21:6 X21:7 X21:8

13

14

-22KA1
13

14

-22KA2

X21:1 X21:10 X21:9 X21:11

A1

A2

-22K1
READY

/22.0

A1

A2

-22K2
BRAKE

/22.0

/22.1
/22.1

X3:1

X3:2

X3:3

65432X31:1X0:SHIELD

63 64 65 66 67 68 69

MTR3
EIXO Z 1 2 3 4 5 6 109

11

12

SENS.3
EIXO Z

70 71

U1 V1 W1

PE

MTR
3~
M

14 15 16 17 18

PE

X1:1 X1:2 X1:3 PE SHIELD

58 59 60 61 62

OL3
3,8A

x1

x2

BRAKE
x1

x2

13121110

PE RD WH BL

PE

BMF.Z
1 2 3 4

13 14 15

1

2

-22F1
0,25A

-22K2
/22.0

-22K1
/22.6

-22K2
BRAKE

/22.1
/22.1

A1 A2 /22.8

1X 55 56 57

42 / 23.0

43 / 23.0

DATA BUS / 23.0

118 / 23.0

119 / 23.0

120 / 23.0

+10V
23.5

1E
23.0

1545L1
21.1

5L2
21.11E / 21.9

0V / 21.0
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Orig.

IEC_tpl003

EPLAN
USER

Data

Data

Substituído por

Regulador  Torreta

1

Alteração

0 76

Verif.

Em substituição de

8 93

24

4

04/06/2022 DEM UA

23

2

Nome

5

7 / 22

+
/-

 1
0V

G
N

D

CH
AS

SI

+/- 10V

13
7

13
8

13
9

13
7

13
7

24
V

/I
N

H
IB

IT

EN
AB

LE

/L
IM

IT
CW /L

IM
IT

CC
W

+
10

V

R
EA

D
Y

/B
R
AK

E

0V
/2

4V

REG. TORRETA: MAS 51A-005-505-xx

MOTOR TORRETA: DFY71HLB/TH/SV1

REG. TORRETA
X21:2 X21:3 X21:4

CNC1/X4
TORRETA

4 12 15

X1:PE

X1:+UZ

X1:-UZ

X5

X2:1

X2:2

X2:3

X21:12 X21:5 X21:6 X21:7 X21:8

13

14

-23KA1
13

14

-23KA2

X21:1 X21:10 X21:9 X21:11

A1

A2

-23K1
READY

/23.0

A1

A2

-23K2
BRAKE

/23.0

/23.1
/23.1

X3:1

X3:2

X3:3

65432X31:1X0:SHIELD

63 64 65 66 67 68 69

MTR4
TORRETA 1 2 3 4 5 6 109

11

12

SENS.4
TORRETA

70 71

U1 V1 W1

PE

MTR
3~
M

14 15 16 17 18

PE

X1:1 X1:2 X1:3 PE SHIELD

58 59 60 61 62

OL4
3,8A

x1

x2

BRAKE
x1

x2

13121110

PE RD WH BL

PE

BMF.T
1 2 3 4

13 14 15

1

2

-23F1
0,25A

-23K2
/23.0

-23K1
/23.6

-23K2
BRAKE

/23.1
/23.1

A1 A2 /23.8

1X 55 56 57

42 / 22.0

43 / 22.0

DATA BUS / 22.0

118 / 22.0

119 / 22.0

120 / 22.0

+10V
22.5

1E
24.0

1555L1
24.1

5L2
24.11E / 22.9

0V / 24.0
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Orig.

IEC_tpl003

EPLAN
USER

Data

Data

Substituído por

Regulador  Spindle

1

Alteração

0 76

Verif.

Em substituição de

8 93

50

4

04/06/2022 DEM UA

24

2

Nome

5

8 / 22

+
/-

 1
0V

G
N

D

CH
AS

SI

+/- 10V

13
7

13
8

13
9

13
7

13
7

24
V

/I
N

H
IB

IT

EN
AB

LE

/L
IM

IT
CW /L

IM
IT

CC
W

+
10

V

R
EA

D
Y

/B
R
AK

E

0V
/2

4V

REG. SPINDLE: MAS 51A-005-505-xx

MOTOR SPINDLE: DFY71HLB/TH/SV1

REG. SPINDL
X21:2 X21:3 X21:4

CNC1/X8
SPINDL

4 12 15

X1:PE

X1:+UZ

X1:-UZ

X5

X2:1

X2:2

X2:3

X21:12 X21:5 X21:6 X21:7 X21:8

13

14

-24KA1
13

14

-24KA2

X21:1 X21:10 X21:9 X21:11

A1

A2

-24K1
READY

/24.0

A1

A2

-24K2
BRAKE

/24.0

/24.1
/24.1

X3:1

X3:2

X3:3

65432X31:1X0:SHIELD

63 64 65 66 67 68 69

MTR5
SPIND 1 2 3 4 5 6 109

11

12

SENS.5
SPINDL

70 71

U1 V1 W1

PE

MTR
3~
M

14 15 16 17 18

PE

X1:1 X1:2 X1:3 PE SHIELD

58 59 60 61 62

OL5
3,8A

x1

x2

BRAKE
x1

x2

13121110

PE RD WH BL

PE

BMF.SP
1 2 3 4

13 14 15

1

2

-24F1
0,25A

-24K2
/24.0

-24K1
/24.6

-24K2
BRAKE

/24.1
/24.1

A1 A2 /24.8

1X 55 56 57

42 /

43 /

DATA BUS /

118 /

119 /

120 /

+10V

1E
50.0

1565L1
23.1

5L2
23.11E / 23.9

0V / 23.0
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24

Orig.

IEC_tpl003

EPLAN
USER

Data

Data

Substituído por

Input PLC Heidenhain

1

Alteração

0 76

Verif.

Em substituição de

8 93

51

4

04/06/2022 DEM UA

50

2

Nome

5

9 / 22

CO
N

SO
LA

 1

PB
2-

S-
E-

CO
N

SO
LA

PB
3-

AU
T.

/M
AN

.
SP

IN
D

LE

PB
4-

FU
N

CA
O

 M
01

PB
5-

FU
N

CA
O

 F
EE

D
 H

O
LD

PB
6-

D
ES

BL
O

Q
. 
FE

R
R
AM

.

PB
7-

AR
M

AZ
EM

 F
ER

R
AM

.

PB
8-

FI
N

S 
D

E 
CU

R
SO

S

LS
3-

S.
E.

X

LS
3-

S.
E.

Y

LS
3-

S.
E.

Z

CONECTOR X42 DO CNC1 I/O-AXES

AUT./
MAN.
SPIND

FUNCAO
M01

FUNCAO
FEED
HOLD

DESBL.
FERRAM

ARMAZ.
FERRAM

FINS
CURSOS

CNC1/X42
/51.1
AXES

0V/18 19 I01/2 I03/3 I05/4 I07/5 I09/6 I11/7 I13/8 I15/9 I17/10 I19/11

PB2
S.E.

SA3 SA5 SA7 SA9 SB11 SB13 SQ15 SQ17 SQ19

-1X 75 76 77 78 79 80

1X 74

0V / 51.0

1E / 24.9 1E / 51.0
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50

Orig.

IEC_tpl003

EPLAN
USER

Data

Data

Substituído por

Input PLC Heidenhain

1

Alteração

0 76

Verif.

Em substituição de

8 93

100

4

14/06/2022 DEM UA

51

2

Nome

5

10 / 22

EMERGÊNCIA START STOP PEÇA 1 PEÇA 2 PEÇA 3 RESERVADO RESERVADO

-CNC1/X42
/50.0 0V I1 I2 I3 I4 I5 I6 I7 I8

-5X1 25 26 27 28 29 30 31 32 33

13

14

+PLC_Siemens-100K1
+PLC_Siemens/100.2

13

14

+PLC_Siemens-100K2
+PLC_Siemens/100.3

13

14

!!!!
13

14

+PLC_Siemens-100K5
+PLC_Siemens/100.6

13

14

+PLC_Siemens-100K6
+PLC_Siemens/100.7

13

14

+PLC_Siemens-100K7
+PLC_Siemens/100.8

0V / 50.0 0V / 100.0

1E / 50.9 1E / 100.0

28 30 32 34 36 38

27 29 31 33 35 37 39 40 41
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51

Orig.

IEC_tpl003

EPLAN
USER +

Data

Data

Substituído por

Heidenhain
Output PLC Heidenhain

1

Alteração

0 76

Verif.

Em substituição de

8 93

22

+PLC_Siemens/5

4

04/06/2022 DEM UA

100

2

=

Nome

5

11 /

EMERGÊNCIA
CNC

PEÇA
OK

RESERVADO RESERVADO RESERVADO RESERVADORESERVADO RESERVADO

-6HEIDENHAIN

Q0.0 Q0.1 Q0.2 Q0.3 Q0.4 Q0.5 Q0.6 Q0.7

A1

A2

-110K1

1413 +PLC_Siemens/50.8

A1

A2

-110K2

1413 +PLC_Siemens/51.1

-5X1 43 44 45 46 47 48 49 50

24V

0V / 51.9 0V / +PLC_Siemens/5.2

1E / 51.9 1E /

70 72 74 75 76 77 78 79

71 73
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+Heidenhain/100

Orig.

IEC_tpl003

EPLAN
USER +

Data

Data

Substituído por

PLC_Siemens
Distribuição Potência

1

Alteração

0 76

Verif.

Em substituição de

8 93

22

50

4

05/06/2022 DEM UA

5

2

=

Nome

5

12 /

ALIMENTAÇÃO
24 VDC (IN/OUT)

TOMADA
AUXILIARHMI PLC

1

2

3

4

5

6

-5Q1

13

14

R-5X1 S T N

-5V1

13

14

1

2

-5F1

1

2

-5F2
/5.7

1

2

3

4

-5Q2

1

2

-5F3
13

14

1 2 PE

-5X2
PE

-5PLC1
/50.1

SIEMENS S7-1200
L: N:

-5HMI1
0V: 24V:

PE:

PE:

1

2

-5F2

13

14

PE

PE

5N1 / +Heidenhain/5.9

5L1 / +Maquina_Laser/5.0

5L2 / +Maquina_Laser/5.0

5L3 / +Heidenhain/5.9

0V
+Heidenhain/100.9

2E
+Tapete/20.3

5L4 5N4

24V

5L5 5N5

5L6 5N6
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5

Orig.

IEC_tpl003

EPLAN
USER

Data

Data

Substituído por

Input PLC Siemens

1

Alteração

0 76

Verif.

Em substituição de

8 93

51

4

04/06/2022 DEM UA

50

2

Nome

5

13 / 22

EMERGÊNCIA PRESSOSTATO
CÉLULA

FOTOELÉTRICA
TAPETE

SENSOR
INDUTIVO

ROBÔ

SENSOR
INDUTIVO

CNC

SENSOR
INDUTIVO

LASER

EMERGÊNCIA
CNC

EMERGÊNCIA
LASER

-5PLC1
/5.7 0V I0.0 I0.1 I0.2 I0.3 I0.4 I0.5 I0.6 I0.7

11

12

-50S1
13

14

-50S2 P

2

3

1

-50S3
+ -

1

3

2

-50S4
+ -

1

3

2

-50S5
+ -

1

3

2

-50S6
+ -

-5X1 9 11 13 14 16 17 19 20 22 23

-5X1 10 12 15 18 21 24

13

14

+Heidenhain-110K1
+Heidenhain/100.2

13

14

+Maquina_Laser-120K1
+Maquina_Laser/100.1

2E / 50.9

0V / 50.9

2E / 50.0

0V / 50.0

0V

1 3 5 6 8 9 11 12 14 15

2 4 7 10 13 16

17 18 19 20 21 22 23 24
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50

Orig.

IEC_tpl003

EPLAN
USER

Data

Data

Substituído por

Input PLC Siemens

1

Alteração

0 76

Verif.

Em substituição de

8 93

100

4

05/06/2022 DEM UA

51

2

Nome

5

14 / 22

PROGRAM
END
CNC

PROGRAM
END

LASER
RESERVADO RESERVADO RESERVADO RESERVADO RESERVADO RESERVADO RESERVADO

-5PLC1
/5.7 I1.0 I1.1 I1.2 I1.3 I1.4 I1.5 I1.7 I2.0 I2.1

13

14

+Heidenhain-110K2
+Heidenhain/100.3

13

14

+Maquina_Laser-120K2
+Maquina_Laser/100.2

2E / 51.9

0V / 51.9

2E / 51.0

0V / 51.0

I1.2
+Tapete/20.3

25 26
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51

Orig.

IEC_tpl003

EPLAN
USER

Data

Data

Substituído por

Output PLC Siemens

1

Alteração

0 76

Verif.

Em substituição de

8 93

+Maquina_Laser/5

4

14/06/2022 DEM UA

100

2

Nome

5

15 / 22

EMERGÊNCIA
CNC

START
CNC

STOP
CNC

PEÇA 1 PEÇA 2 PEÇA 3EMERGÊNCIA
LASER

START
LASER

TAPETE

-5PLC1
/5.7

24V Q0.0 Q0.1 Q0.2 Q0.3 Q0.4 Q0.5 Q0.6 Q0.7

A1

A2

-100K1

1413 +Heidenhain/51.2

A1

A2

-100K2

1413 +Heidenhain/51.3

A1

A2

-100K3

1413 +Maquina_Laser/50.2

A1

A2

-100K4

1413 +Maquina_Laser/50.3

A1

A2

-100K5

1413 +Heidenhain/51.5
1413 +Maquina_Laser/50.5

A1

A2

-100K6

1413 +Heidenhain/51.6
1413 +Maquina_Laser/50.6

A1

A2

-100K7

1413 +Heidenhain/51.7
1413 +Maquina_Laser/50.7

A1

A2

-100K8

1413 +Tapete/20.3

2E / 100.9

0V / 100.9

2E / 100.0

0V / 100.0

57 58 59 60 61 62 63 64
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+PLC_Siemens/100

Orig.

IEC_tpl003

EPLAN
USER +

Data

Data

Substituído por

Maquina_Laser
Distribuição Potência

1

Alteração

0 76

Verif.

Em substituição de

8 93

22

6

4

04/06/2022 DEM UA

5

2

=

Nome

5

16 /

ALIMENTAÇÃO
24 VDC (IN/OUT)

TOMADA
TRANSFORMADOR

LASER

-5V1

1

2

-5F1

1

2

3

4

-5Q1

1

2

-5F2
13

14

1 2 PE

-5X2
PE

5N1 / 5.0

5L1 / +UR/5.9

5L2 / +UR/5.9

5L3 / 5.0

0V
6.0

3E
6.0

5N1 / 5.9

5L1 / +PLC_Siemens/5.9

5L2 / +PLC_Siemens/5.9

5L3 / 5.9

24V 5L5 5N5

5L6 5N6
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5

Orig.

IEC_tpl003

EPLAN
USER +

Data

Data

Substituído por

Maquina_Laser
Distribuição Potência

1

Alteração

0 76

Verif.

Em substituição de

8 93

22

50

4

14/06/2022 DEM UA

6

2

=

Nome

5

17 /

MOTOR X MOTOR Y MOTOR Z

-DRIVE X
0V 24V

1 2 3 4

1 2 3 4

X M

2

1 2 3 4

Y M

3 41

0V 24V

-DRIVE Y

2

1 2 3 4

Z M

3 41

0V 24V

-DRIVE Z

0V / 50.0

3E / 50.0

0V / 5.1

3E / 5.1



Folha

Página

Projeto célula robotizada com robô Kuka
Editor

6

Orig.

IEC_tpl003

EPLAN
USER

Data

Data

Substituído por

Input PLC Laser

1

Alteração

0 76

Verif.

Em substituição de

8 93

100

4

14/06/2022 DEM UA

50

2

Nome

5

18 / 22

EMERGÊNCIA START STOP PEÇA 1 PEÇA 2 PEÇA 3 RESERVADO RESERVADO

-70LASER
0V I1 I2 I3 I4 I5 I6 I7 I8

-5X1 34 35 36 37 38 39 40 41 42

13

14

+PLC_Siemens-100K3
+PLC_Siemens/100.4

13

14

+PLC_Siemens-100K4
+PLC_Siemens/100.5

13

14

!!!!!!
13

14

+PLC_Siemens-100K5
+PLC_Siemens/100.6

13

14

+PLC_Siemens-100K6
+PLC_Siemens/100.7

13

14

+PLC_Siemens-100K7
+PLC_Siemens/100.8

0V / 6.9

3E / 6.9 3E /

0V / 100.0

43 45 47 49 51 53

42 44 46 48 50 52 54 55 56



Folha

Página

Projeto célula robotizada com robô Kuka
Editor

50

Orig.

IEC_tpl003

EPLAN
USER

Data

Data

Substituído por

Output PLC Laser

1

Alteração

0 76

Verif.

Em substituição de

8 93

+UR/5

4

04/06/2022 DEM UA

100

2

Nome

5

19 / 22

EMERGÊNCIA
LASER

PEÇA
OK

RESERVADO RESERVADO RESERVADO RESERVADO RESERVADORESERVADO RESERVADO

-70LASER

Q0.0 Q0.1 Q0.2 Q0.3 Q0.4 Q0.5 Q0.6 Q0.7 Q1.0

A1

A2

-120K1

1413 +PLC_Siemens/50.9

A1

A2

-120K2

1413 +PLC_Siemens/51.2

-5X1 52 53 54 55 56 57 58 59 60

0V / 50.9

81 83 84 86 87 88 89 90 91

82 84
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+Maquina_Laser/100

Orig.

IEC_tpl003

EPLAN
USER

Data

Data

Substituído por

Distribuição Potência

1

Alteração

0 76

Verif.

Em substituição de

8 93

150

4

05/06/2022 DEM UA

5

2

Nome

5

20 / 22

ALIMENTAÇÃO
24 VDC (IN/OUT)

TOMADA
AUXILIAR

1

2

3

4

5

6

-5Q1
13

14

R-5X1 S T N

-5V1

13

14

1

2

-5F1

1

2

-5F2

1

2

3

4

-5Q2

1

2

-5F3

13

14

1 2 PE

-5X2
PE

5N1 / +Tapete/20.0

5L1 / +Maquina_Laser/5.9

5L2 / +Maquina_Laser/5.9

5L3 /

0V
150.0

4E

5L4 5N4

24V

5L5 5N5

5L6 5N6
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5

Orig.

IEC_tpl003

EPLAN
USER

Data

Data

Substituído por

Ativação e comando de válvulas

1

Alteração

0 76

Verif.

Em substituição de

8 93

+Tapete/20

4

14/06/2022 DEM UA

150

2

Nome

5

21 / 22

GARRA

13

14

-150K1

x1

x2

-Y1

-24V1 / 150.9 -24V1 / 150.0

-0V / 5.2 -0V / +Tapete/20.2

92
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+UR/150

Orig.

IEC_tpl003

EPLAN
USER +

Data

Data

Substituído por

Tapete
Comando Variador

1

Alteração

0 76

Verif.

Em substituição de

8 93

22

4

14/06/2022 DEM UA

20

2

=

Nome

5

22 /

MOTOR TAPETE

FORWARD REVERSE REF SPEED

ALARME VARIADOR
REF VELOCIDADE
ACTUAL MOTOR

C A B

1

2

3

4

-20F1

L1 L2
-20G1

U

U1 V1 W1 PE

-20M1
1,5 kW 3

M

V W

1

F R P24 OUT CC VI

FM

-20X1 1 2 3 4

-20W1 BK BN GY

PE

PE

13

14

+PLC_Siemens-100K8
+PLC_Siemens/100.9

13

14

+PLC_Siemens-101K8

5L1/20.9

5N1/+UR/5.9

5L1 / 20.0

5N1 /

0V/+UR/150.9

VO0

VI0

0V /

2E/+PLC_Siemens/5.2

I1.2
+PLC_Siemens/51.3

2E/20.9 2E / 20.2

20L1 20N1

20
M

U
1

20
M

V1

20
M

W
1

20
M

U
1

20
M

V1

20
M

W
1


