STAND ALONE TORCH LIFTER

MUSTAKIL TORC- Z EKSENi KONTROLU
Cap04 + H-Bridge-9 ve CapHB-02L Arabirim Karti Baglanti Semasi

INPUT# ve OUTPUT# TANIMLAMALARI
MACHS3 ICINDE YAPILMALIDIR

BILGISAYAR ARA KART =—X GND
Mach3 OUTPUT#4 CIKIS| = PIERCE (PATLATMA) GIRISI
Mach3 OUTPUT#3 CIKIS| s=———————— 3 AUTO GIRISI
= Mach3 INPUT#1 GIRISI <—=IN-POS (Kesim Seviyesi) CIKISI
== Mach3 Z - - LIMIT GIRIS| ¢———= TOUCH (TEMAS) CIKISI

GIRIS VE CIKISLAR 5VOLT SEVIYESINDEDIR
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Jumper Active High P, Active Low N SEGIMi

YUKARI (N.O.) NORMALDE ACIK KONTAK
GND, ORTAK UG
ASAGI (N.O.) NORMALDE ACIK KONTAK

WS P TiPi = CIKIS ( Aktif oldugunda 5 Volt olur )
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Cap04 Baglanti Uglan

EEEE N TiPi = CIKIS ( Aktif oldugunda 0 Volt olur )

@3 N TiPi = GIRIS ( 0V oldugunda Aktif olur )
CHEE P TiPi = GIRIS ( 5 Volt oldugunda Aktif olur )
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AUTO, GND KISA DEVRE IKEN “AUTO” LED’l YANAR.
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ASAGI
Limit Swic

YUKARI
Limit Swic

AUTO MODUNDA, MANUEL “ASAGI” BUTONU DEVRE DISIDIR.
MANUEL MODUNDA, Cap04 “ASAGI” SINYALI DEVRE DISIDIR.
www.agelkom.com.tr SITESINDEN M3 VE M5 MAKROLARINI KULLANMANIZ GEREKIR.

. GIRIS’LE ILGILI “JUMPER” LARIN POZISYONU LED’LERLE KONTROL EDILMELIDIR.
2. JUMPER N KISMINDA IKEN PRC, GND ILE KISADEVRE EDILDIGINDE “PRC” ve “UP” LEDLERI YANAR.
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ENERJI VARKEN ) GiRIS
MOTOR BAGLANTISI kablosunun kalin (1mm )
YAPMAYINIZ ve15cm den kisa olmasi
gereklidir .
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SOGUTUCULU KARTIN UZUN
KISMININ METAL MUHAFAZA ILE
TEMAS ETMESI TAVSIYE EDILIR
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