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Ñèñòåìà ïîñëåäîâàòåëüíîãî
ââîäà/âûâîäà ñ ïîìîùüþ
îïòè÷åñêîãî êàáåëÿ ìîæíî ñäåëàòü
ñ ïîìîùüþ ïëàò èíòåðôåéñà SCI1 è
SCI2 (Serial Communication Interface
1 è 2) è ïëàòû èíòåðôåéñà SCB1. Ñ
èõ ïîìîùüþ ìîæíî çíà÷èòåëüãî
ðàñøèðèòü êîëè÷åñòâî öèôðîâûõ è
àíàëîãîâûõ âõîäîâ/âûõîäîâ.
Îïòè÷åñêèå êàáåëè íàäåæíî
ðàçäåëÿþò áëîêè ñîãëàñíî DIN VDE
0100 è DIN VDE 0160 (PELV
ôóíêöèÿ, íàïðèìåð äëÿ NAMUR).

Îïòè÷åñêèé êàáåëü, äëèíà êîòîðîãî
ìîæåò áûòü îò 0,3 ì (ìèíèìóì) äî
10 ì (ìàêñèìóì), ïîäêëþ÷àåòñÿ ê
ïëàòàì ïî êðóãîâîé ñòðóêòóðå.
Ïëàòû SCI1 èëè SCI2 òðåáóþò
èñòî÷íèê âíåùíåãî ïèòàíèÿ 24Â
(êàæäûé 1 A).

Âñå âõîäû è âûõîäû ïëàò
èíòåðôåéñà íàñòðàèâàþòñÿ.

Ïëàòû èíòåðôåéñà SCI1 è SCI2
ìîíòèðóþòñÿ íà DIN ðåéêó,
ðàñïîëîæåííóþ â øêàôó
óïðàâëåíèÿ.

Ðèñ. 6/70
Ïëàòà èíòåðôåéñà SCI1

Ðèñ. 6/71
Ïëàòà èíòåðôåéñà SCI2

Âõîäû è âûõîäû
Ôóíêöèè SCI1 SCI2 Îïèñàíèå

Öèôðîâûå âõîäû 10 16 2 ïîòåíöèàëüíî ðàçâÿçàííûå ãðóïïû âõîäîâ
DC 24 Â, 10 ìA

Öèôðîâûå âûõîäû
âêëþ÷àÿ
Ðåëåéíûå ñ ïåðåêëþ÷àþùèìñÿ êîíòàêòîì
Ðåëåéíûå ñ NO êîíòàêòîì
Òðàíçèñòîíûå âûõîäû
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Íàãðóçî÷íàÿ ñïîñîáíîñòü:
AC 250 Â, 2000 ÂÀ (cos = 1)
DC 100 Â, 240 Âò
DC 24 Â, ìàêñ. 100 ìA, çàùèòà îò ÊÇ, ñ îòêðûòûì ýìèòòåðîì äëÿ
óïðàâëåíèÿ îïòîïàðàìè èëè ðåëå

Àíàëîãîâûå âõîäû 3 – Ñèãíàë ïî íàïðÿæåíèþ:îò 0 Â äî ±10 Â
Ñèãíàë ïî òîêó: îò 0 ìA äî ±20 ìA;
îò 4 ìA äî 20 ìA; íàãðóçêà 250 Îì
íå ïëàâàþùèå âõîäû

Àíàëîãîâûå âûõîäû 3 – Âûõîäíûå ñèãíàëû:
îò 0 Â äî ±10 Â, îò 0 ìA äî ±20 ìA, îò 4 ìA äî 20 ìA,
íå ïëàâàþùèå
ìàêñ. äëèíà ýêðàíèðîâàííîãî êàáåëÿ 100 ì,
ìàêñ. íàãðóçêà 500 Îì

Íàïðÿæåíèå ïèòàíèÿ:
Îïîðíîå íàïðÿæåíèå
+10 Â
– 10 Â
DC 24 Â

1
1
2 2

íàãðóçî÷íàÿ ñïîñîáíîñòü 5 ìA, çàùèòà îò ÊÇ
íàãðóçî÷íàÿ ñïîñîáíîñòü 5 ìA, çàùèòà îò ÊÇ
Çàùèòà îò ÊÇ íà âûõîäå öèôðîâûõ âõîäîâ è âûõîäîâ
íàãðóçî÷íàÿ ñïîñîáíîñòü 280 ìA

Òåõíè÷åñêèå äàííûå

Óñòàíîâêà DIN ðåéêà (ñì. Ãëàâó 3)

Âíåøíåå íîìèíàëüíîå âõîäíîå íàïðÿæåíèå DC 24 Â (–17 %, +25 %), 1 A

Ñòåïåíü çàùèòû IP 00

Ðàçìåðû Â x Ø x Ã SCI1: 95 ìì x 300 ìì x 80 ìì
SCI2: 95 ìì x 250 ìì x 80 ìì

Äîïîëíèòåëüíûå ýëåêðîííûå îïöèè
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Êëåììû íà ïëàòå èíòåðôåéñà SCI1 äëÿ áëîêîâ øêàôíîãî èñïîëíåíèÿ ñ ïàíåëüþ óïðàâëåíåèÿ PMU èëè OP1S è îïöèåé „êëåììû NAMUR“

Êëåììà ¹ Òèï Íàçíà÷åíèå Ïðèìå÷àíèÿ

X427 A1 P24

A2 M

A3 BE6 Ïîíèæåíèå çàäàíèÿ

A4 BE7 Ïîäòâåðæäåíèå

A5 BE8 Âûêë 2 (Off 2)

A6 BE9 Âðàùåíèå âëåâî

A7 BE10 Íåò

A8 M

A9 M

A10 M

A11 M

X427 B1 P24

B2 BA8 Íåò Òðàíçèñòîðíûé âûõîä

B3 BE1 Âêë/Âûêë 1 (On/Off 1)

B4 BE2 Âûáîð íàáîðîâ äàííûõ BICO 2 Ìåñòíîå/äèñòàíöèîíîå óïðàâëåíèå

B5 BE3 Íåò

B6 BE4 Íåò

B7 BE5 Óâåëè÷åíèå çàäàíèÿ

B8 M

B9 P24

B10 P24

B11 P24

X428 1 +10 V ñòàá

2 –10 V ñòàá

3 AE1 ±10 Â Ãëàâíîå çàäàíèå Àíàëîãîâûé âõîä 1

4 M

5 AE1 ±20 ìA Øóíòèðóþùåå ñîïðîòèâëåíèå 250 Îì

6 AE2 ±10 Â Íåò Àíàëîãîâûé âõîä 2

7 M

8 AE2 ±20 ìA Øóíòèðóþùåå ñîïðîòèâëåíèå 250 Îì

9 AE3 ±10 Â Íåò Àíàëîãîâûé âõîä 3

10 M

11 AE3 ±20 ìA Øóíòèðóþùåå ñîïðîòèâëåíèå 250 Îì

12 AA1 ±10 Â Ñêîðîñòü Àíàëîãîâûé âûõîä 1

13 M

14 AA1 ±20 ìA Ìàêñìàëüíîå øóíòèðóþùåå ñîïðîòèâëåíèå 500 Îì

15 AA2 ±10 Â Âûõîäíîé òîê Àíàëîãîâûé âûõîä 2

16 M

17 AA2 ±20 ìA Ìàêñìàëüíîå øóíòèðóþùåå ñîïðîòèâëåíèå 500 Îì

18 AA3 ±10 Â Ìîìåíò Àíàëîãîâûé âûõîä 3

19 M

20 AA3 ±20 ìA Ìàêñìàëüíîå øóíòèðóþùåå ñîïðîòèâëåíèå 500 Îì

X429 1 BA1 Ãîòîâíîñòü ê âêëþ÷åíèþ Ðåëåéíûé êîíòàêò

2

3 BA2 Çàäàíèå äîñòèãíóòî Ðåëåéíûé êîíòàêò

4

5 BA3 Ñèãíîë Âûêë 2 (Off 2) Ðåëåéíûé êîíòàêò

6

7 BA4 Îøèáêà Ïåðåêèäíîé êîíòàêò: îáùèé

8 ÍÇ

9 ÍÐ

10 BA5 Íåò Ïåðåêèäíîé êîíòàêò: îáùèé

11 ÍÇ

12 ÍÐ

13 BA6 Íåò Ïåðåêèäíîé êîíòàêò: îáùèé

14 ÍÇ

15 ÍÐ

16 BA7 Íåò Ïåðåêèäíîé êîíòàêò: îáùèé

17 ÍÇ

18 ÍÐ

Ðåëåéíûå êîíòàêòû, ìàêñ. íàãðóçêà DC 100 Â, 2,4 A èëè AC 250 Â, 8 A.

Äîïîëíèòåëüíûå ýëåêòðîííûå îïöèè


