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Macros for Eplan Electric P8

LEGAL NOTICE AND EXCLUSION OF LIABILITY

This project is all rights reserved and the intellectual property of the company

Kyowa Europe GmbH
Opladener StraBe 2a
D-42799 Leichlingen

All statements are made with the best intentions and the best of our knowledge and belief.
For the correctness and completeness of the specification no adhesion is taken over.

No responsibility is accepted for the using of the product data with the CAE system Eplan Electric P8.

Project structure

This project is a macro project and contains CAE data for Eplan Electric P8.

Data directories:
..\EPLAN\Electric P8\...\ KYO\...

Parts data:
For all macros parts data have been created.

They apply to the internal part selection.

For the data exchange between parts data and project / project and parts data the Eplan Electric P8 functions for synchronize parts data will be use.
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	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/2 MotionLinx Ai
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/3 MotionLinx Ai
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/4 MotionLinx Ai
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/5 MotionLinx Ai
	==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/1 ConveyLinx I/O
	==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/2 ConveyLinx I/O
	==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/3 ConveyLinx I/O
	==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/4 ConveyLinx I/O
	==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/5 ConveyLinx I/O
	==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/1 MotionLinx I/O
	==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/2 MotionLinx I/O
	==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/3 MotionLinx I/O
	==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/4 MotionLinx I/O
	==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/5 MotionLinx I/O

	Device tree
	==KYO
	=Binäre Steuerung
	++EQube Ai
	+30-10-0001
	T
	-T1
	Multi-line
	==KYO=Binäre Steuerung++EQube Ai+30-10-0001/1.0
	1    ==KYO=Binäre Steuerung++EQube Ai+30-10-0001/1.1
	2    ==KYO=Binäre Steuerung++EQube Ai+30-10-0001/1.1
	1-4    ==KYO=Binäre Steuerung++EQube Ai+30-10-0001/1.1
	1    ==KYO=Binäre Steuerung++EQube Ai+30-10-0001/1.2
	2    ==KYO=Binäre Steuerung++EQube Ai+30-10-0001/1.2
	3    ==KYO=Binäre Steuerung++EQube Ai+30-10-0001/1.2
	4    ==KYO=Binäre Steuerung++EQube Ai+30-10-0001/1.3
	5    ==KYO=Binäre Steuerung++EQube Ai+30-10-0001/1.3






	=Feldbussteuerung
	++ConveyLinx Ai2
	+30-10-0002
	T
	-T1
	Multi-line
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/1.0
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/2.0
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/3.0
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/4.0
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/5.0
	GND    ==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/1.1
	GND    ==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/2.1
	LOGIC    ==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/1.1
	LOGIC    ==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/2.1
	MDR    ==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/1.1
	MDR    ==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/2.1
	1-4    ==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/1.1
	1-4    ==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/3.1
	1-4    ==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/1.4
	1-4    ==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/4.1
	1    ==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/1.2
	1    ==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/3.2
	2    ==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/1.2
	2    ==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/3.2
	3    ==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/1.2
	3    ==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/3.2
	4    ==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/1.2
	4    ==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/3.2
	1    ==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/1.5
	1    ==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/4.2
	2    ==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/1.5
	2    ==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/4.2
	3    ==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/1.5
	3    ==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/4.2
	4    ==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/1.6
	4    ==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/4.2

	Single-line
	1-8    ==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/1.2
	1-8    ==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/5.1
	1-8    ==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/1.6
	1-8    ==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/5.2





	++MotionLinx Ai
	+30-10-0004
	T
	-T1
	Multi-line
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/1.0
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/2.0
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/3.0
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/4.0
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/5.0
	GND    ==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/1.1
	GND    ==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/2.1
	LOGIC    ==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/1.1
	LOGIC    ==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/2.1
	MDR    ==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/1.1
	MDR    ==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/2.1
	1-4    ==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/1.1
	1-4    ==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/3.1
	1-4    ==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/1.4
	1-4    ==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/4.1
	1    ==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/1.2
	1    ==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/3.2
	2    ==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/1.2
	2    ==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/3.2
	3    ==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/1.2
	3    ==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/3.2
	4    ==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/1.2
	4    ==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/3.2
	1    ==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/1.5
	1    ==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/4.2
	2    ==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/1.5
	2    ==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/4.2
	3    ==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/1.5
	3    ==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/4.2
	4    ==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/1.6
	4    ==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/4.2

	Single-line
	1-8    ==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/1.2
	1-8    ==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/5.1
	1-8    ==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/1.6
	1-8    ==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/5.2






	=I/O Modul
	++ConveyLinx I/O
	+30-10-0003
	T
	-T1
	Multi-line
	==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/1.0
	==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/2.0
	==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/3.0
	==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/4.0
	==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/5.0
	GND    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/1.1
	GND    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/2.1
	LOGIC    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/1.1
	LOGIC    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/2.1
	MDR    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/1.1
	MDR    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/2.1
	1    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/1.1
	1    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/3.1
	2    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/1.1
	2    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/3.1
	3    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/1.1
	3    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/3.1
	4    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/1.1
	4    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/3.1
	1    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/1.3
	2    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/1.3
	3    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/1.3
	4    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/1.3
	1    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/1.5
	1    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/4.1
	2    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/1.5
	2    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/4.1
	3    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/1.5
	3    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/4.1
	4    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/1.5
	4    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/4.1
	1    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/1.7
	2    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/1.7
	3    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/1.7
	4    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/1.8

	Single-line
	1-8    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/1.3
	1-8    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/5.1
	1-8    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/1.8
	1-8    ==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003/5.2





	++MotionLinx I/O
	+30-10-0005
	T
	-T1
	Multi-line
	==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/1.0
	==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/2.0
	==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/3.0
	==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/4.0
	==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/5.0
	GND    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/1.1
	GND    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/2.1
	LOGIC    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/1.1
	LOGIC    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/2.1
	MDR    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/1.1
	MDR    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/2.1
	1    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/1.1
	1    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/3.1
	2    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/1.1
	2    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/3.1
	3    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/1.1
	3    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/3.1
	4    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/1.1
	4    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/3.1
	1    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/1.3
	2    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/1.3
	3    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/1.3
	4    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/1.3
	1    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/1.5
	1    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/4.1
	2    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/1.5
	2    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/4.1
	3    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/1.5
	3    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/4.1
	4    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/1.5
	4    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/4.1
	1    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/1.7
	2    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/1.7
	3    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/1.7
	4    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/1.8

	Single-line
	1-8    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/1.3
	1-8    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/5.1
	1-8    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/1.8
	1-8    ==KYO=I/O Modul++MotionLinx I/O+30-10-0005/5.2








	Device tag list
	==KYO=Binäre Steuerung++EQube Ai+30-10-0001-T1
	==KYO=Binäre Steuerung++EQube Ai+30-10-0001-T1:1
	==KYO=Binäre Steuerung++EQube Ai+30-10-0001-T1:2
	==KYO=Binäre Steuerung++EQube Ai+30-10-0001-T1:1-4
	==KYO=Binäre Steuerung++EQube Ai+30-10-0001-T1:1
	==KYO=Binäre Steuerung++EQube Ai+30-10-0001-T1:2
	==KYO=Binäre Steuerung++EQube Ai+30-10-0001-T1:3
	==KYO=Binäre Steuerung++EQube Ai+30-10-0001-T1:4
	==KYO=Binäre Steuerung++EQube Ai+30-10-0001-T1:5
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1:GND
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1:GND
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1:LOGIC
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1:LOGIC
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1:MDR
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1:MDR
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1:1-4
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1:1-4
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1:1-4
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1:1-4
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1:1
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1:1
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1:2
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1:2
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1:3
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1:3
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1:4
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1:4
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1:1
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1:1
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1:2
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1:2
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1:3
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1:3
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1:4
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1:4
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1:1-8
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1:1-8
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1:1-8
	==KYO=Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002-T1:1-8
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1:GND
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1:GND
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1:LOGIC
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1:LOGIC
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1:MDR
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1:MDR
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1:1-4
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1:1-4
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1:1-4
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1:1-4
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1:1
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1:1
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1:2
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1:2
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1:3
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1:3
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1:4
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1:4
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1:1
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1:1
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1:2
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1:2
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1:3
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1:3
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1:4
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1:4
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1:1-8
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1:1-8
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1:1-8
	==KYO=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004-T1:1-8
	==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003-T1
	==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003-T1
	==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003-T1
	==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003-T1
	==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003-T1
	==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003-T1:GND
	==KYO=I/O Modul++ConveyLinx I/O+30-10-0003-T1:GND
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