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EFLAN

. Makros fur Eplan Electric P8
electric

RECHTLICHE HINWEISE UND HAFTUNGSAUSSCHLUSSE

Die Ausarbeitungen dieses Projektes sind und urheberrechtlich geschitzt und geistiges Eigentum der Firma

Kyowa Europe GmbH
Opladener StraBe 2a
D-42799 Leichlingen

Alle Angaben wurden in bester Absicht und nach bestem Wissen und Gewissen gemacht.
Flr die Richtigkeit und Vollstandigkeit der Angaben wird keine Haftung Gibernommen.

Flr die Verwendung der Produkt-Daten in dem CAE-System Eplan Electric P8 wird keine Garantie ibernommen.

Projektstruktur

Dieses Projekt ist ein Makroprojekt und beinhaltet CAE-Daten fir Eplan Electric P8.

Daten-Verzeichnisse:
..\EPLAN\Electric P8\...\ KYO\...

Artikeldaten:
Fir alle Makros sind Artikeldaten angelegt.

Sie gelten fir die interne Artikelauswahl.

Fir den Datenaustausch zwischen Artikeldaten und Projekt / Projekt und Artikeldaten werden die Eplan Electric P8-Funktionen zum Artikeldatenabgleich verwendet.
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0 | 1 2 4 5 7 8
Betriebsmittelkennzeichen Menge | Bezeichnung 1 Typnummer Hersteller Herstellername Artikelnummer
Bezeichnung 2 _ )
ME Bezeichnung 3 Bestellnummer Lieferant Lieferantenname Funktionstext
==KYO o
=Bindre Steuerung 1 EQube Ai Binarsteuerung EQube Ai KYO Kyowa Europe KYO.30-10-0001
++EQube Ai 3 x DI + Fehlerausgang
+30-10-0001 30-10-0001 KYO Kyowa Europe
==KYO Y
=Feldbussteuerung 1 ConveyLinx Ai2 Feldbussteuerung ConveyLinx Ai2 KYO Kyowa Europe KY0.30-10-0002
++ConveyLinx Ai2 PROFINET, EtherNet/IP, Modbus/TCP
+30-10-0002 . . 30-10-0002 KYO Kyowa Europe
Steuerung fiir zwei Zonen
==KYO e
=Feldbussteuerung 1 MotionLinx Ai Feldbussteuerung MotionLinx Ai KYO Kyowa Europe KY0.30-10-0004
++MotionLinx Ai EtherCAT
+30-10-0004 . . 30-10-0004 KYO Kyowa Europe
Steuerung fiir zwei Zonen
==KYO i
=1/0 Modul 1 ConveyLinx I/0 Modul ConveyLinx /O KYO Kyowa Europe KY0.30-10-0003
++ConveyLinx I/O PROFINET, EtherNet/IP, Modbus/TCP
+30-10-0003 30-10-0003 KYO Kyowa Europe
8 x1I/0
==KYO .
~1/0 Modul 1 MotionLinx 1/0 Modul MotionLinx /0 KYO Kyowa Europe KY0.30-10-0005
++MotionLinx I/O EtherCAT
+30-10-0005 30-10-0005 KYO Kyowa Europe
8 x1I/0
=D0OC(C/3 =Bindre Steuerung++EQube Ai+30-10-0001/1
Datum | 06.06.2018 Makros fiir Kyowa Europe GmbH gr— | Artikelstiickliste == KYO Blatt 4
Bearb. SHE = PARTS
von 25
Gepr ++
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o
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KYO\EQube Ai\30-10-0001.ema
Variante A
Allpolig
2018-06
EQube Ai Binarsteuerung
3 x DI + Fehlerausgang
r - - -r---— - - - -=-=- -~ - - - - -1
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EQube Ai
I XZ%H 30-10-0001 !
=PARTS+++/1 =Feldbussteuerung++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/1
Datum | 06.06.2018 Makros fiir Kyowa Europe GmbH ——————= | EQube Ai == KYO Blatt 5
Bearb. | SHE Kyow A = Binare Steuerung von 55
Gepr ++ EQube Ai
Anderung Datum Name Urspr Ersatz von Ersetzt durch — EUROPE + 30-10-0001 Seite 1




0 | 1 2 3 4 5 6 7
o
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KYO\ConveyLinx Ai2\30-10-0002.ema
Variante A
Allpolig
2018-06
ConveyLinx Ai2 Feldbussteuerung
PROFINET, EtherNet/IP, Modbus/TCP
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' g 2 4 g 2 : '
| S 32 8 & S 2 8 & |
I X2_1 %1-4 X3_1 gl %2 23 %4 X220 1-4 x3.201 gz 33 24 I
=Bindre Steuerung++EQube Ai+30-10-0001/1 2
Datum | 06.06.2018 Makros fiir Kyowa Europe GmbH Jr———= | ConveyLinx Ai2 == KYO Blatt 6
Bearb. |SHE Kyow A = Feldbussteuerung
- - von 25
Gepr ++ ConveyLinx Ai2
Anderung Datum Name Urspr Ersatz von Ersetzt durch — EUROPE + 30-10-0002 Seite 1




0 | 1 2 3 4 5 7
KYO\ConveyLinx Ai2\30-10-0002.ema
Variante B
Allpolig
2018-06
ConveyLinx Ai2 Feldbussteuerung
PROFINET, EtherNet/IP, Modbus/TCP
'Tl:_ x1(g+ (g (g+ L e :
.8 & 8 KYOWA |
I — EUROPE |
[ ConveyLinx Ai2 |
| 30-10-0002
1 3
Datum | 06.06.2018 Makros fiir Kyowa Europe GmbH M| ConveyLinx Ai2 == KYO Blatt 7
Bearb. |SHE = Feldbussteuerung
- - von 25
Gepr ++ ConveyLinx Ai2
Anderung Datum Name Urspr Ersatz von Ersetzt durch — EUROPE + 30-10-0002 Seite 2




KYO\ConveyLinx Ai2\30-10-0002.ema
Variante C

Allpolig

2018-06

ConveyLinx Ai2 Feldbussteuerung
PROFINET, EtherNet/IP, Modbus/TCP

EUROPE

Sensor links ConveyLinx Ai2
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o
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S

2
Datum | 06.06.2018 Makros fiir Kyowa Europe GmbH === | ConveyLinx Ai2 == KYO Blatt
Bearb. |SHE Kyow A = Feldbussteuerung
— von
Gepr ++ ConveyLinx Ai2
Anderung Datum Name Urspr Ersatz von Ersetzt durch — EUROPE + 30-10-0002 Seite




0 | 1 2 3 4 5 7
KYO\ConveyLinx Ai2\30-10-0002.ema
Variante D
Allpolig
2018-06
ConveyLinx Ai2 Feldbussteuerung
PROFINET, EtherNet/IP, Modbus/TCP
r-———-—-- - - - - - - - - - - - - =-==-==-==-=-=—-- - - - |
-T1 | fr——
| KYOWA |
| ] EUROPE |
I Sensor rechts ConveyLinx Ai2 |
| 30-10-0002 |
| Motor rechts B |
| g 2 H |
| $ 3 &8 3 |
| X2 2014 x3.201 %z %3 %4 |
3 5
Datum | 06.06.2018 Makros fiir Kyowa Europe GmbH Jr———= | ConveyLinx Ai2 == KYO Blatt 9
Bearb. |SHE Kyow A = Feldbussteuerung von 55
Gepr ++ ConveyLinx Ai2
Anderung Datum Name Urspr Ersatz von Ersetzt durch — EUROPE + 30-10-0002 Seite 4




0 | 1 2 3 4 5 7 9
KYO\ConveyLinx Ai2\30-10-0002.ema
Variante A
Einpolig
2018-06
ConveyLinx Ai2 Feldbussteuerung
PROFINET, EtherNet/IP, Modbus/TCP
r—-———& ~ ——~ -~ - - ———— - - - - - - - - - - -~ I
-T1 | X10_16 X10.2 = |
| ® e — EUROPE |
| ConveyLinx Ai2 |
30-10-0002
I I
| 8.1 8.1 |
| PROFINET IO PROFINET IO |
I I
4 ++MotionLinx Ai+30-10-0004/1
Datum | 06.06.2018 Makros fiir Kyowa Europe GmbH Jr———= | ConveyLinx Ai2 == KYO Blatt 10
Bearb. |SHE = Feldbussteuerung
- - von 25
Gepr ++ ConveyLinx Ai2
Anderung Datum Name Urspr Ersatz von Ersetzt durch — EUROPE + 30-10-0002 Seite 5
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KYO\MotionLinx Ai\30-10-0004.ema

Variante A

Allpolig

2018-06

MotionLinx Ai Feldbussteuerung

EtherCAT
e e e ;K- - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - === == - - T T T~ = = I

ik X1 & (g & X10_1 X10_2 e E |
8 8 B = KYOWA |
| 2 — EUROPE |
I MotionLinx Ai |
. ] ] .
| 8.1 8.1 |
| EtherCAT EtherCAT |
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| |
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| $ 3 & & S 3 & & |
I gl %2 23 %4 X2_201-4 x3_201 gz 33 24 I
++ConveyLinx Ai2+30-10-0002/5 2

Datum | 06.06.2018 Makros fiir Kyowa Europe GmbH MotionLinx Ai == KYO Blatt 11

—
Bearb. |SHE Kyow A = Feldbussteuerung von 55
Gepr ++ MotionLinx Ai

Anderung Datum Name Urspr Ersatz von Ersetzt durch — EUROPE + 30-10-0004 Seite 1




0 | 1 2 3 4 5 7
KYO\MotionLinx Ai\30-10-0004.ema
Variante B
Allpolig
2018-06
MotionLinx Ai Feldbussteuerung
EtherCAT
Tl :_ x1(g+ (g (g+ L e :
.8 & 8 KYOWA |
| — EUROPE |
| MotionLinx Ai |
| 30-10-0004
1 3
Datum | 06.06.2018 Makros fiir Kyowa Europe GmbH | MotionLinx Al == KYO Blatt 12
Bearb. |SHE = Feldbussteuerung
— - von 25
Gepr ++ MotionLinx Ai
Anderung Datum Name Urspr Ersatz von Ersetzt durch — EUROPE + 30-10-0004 Seite 2




KYO\MotionLinx Ai\30-10-0004.ema

Variante C
Allpolig
2018-06
MotionLinx Ai Feldbussteuerung
EtherCAT
-T1 |
|
|
|
I
| Motor links
|
|
| X2_101-4

MotionLinx Ai

24VDC
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H ) Sensor signal
S

4
Datum Makros fiir Kyowa Europe GmbH == | MotionLinx Ai Blatt 13
Bearb. K yo w A Feldbussteuerung von 55
Gepr MotionLinx Ai

Name Urspr d EUROPE + 30-10-0004 Seite 3




KYO\MotionLinx Ai\30-10-0004.ema

Variante D
Allpolig
2018-06
MotionLinx Ai Feldbussteuerung
EtherCAT
r-r———>>---"-"-"-" - - - =-"-"=-" """ - ""”-"="”""—-"-"=—- - - |
KYOWA
— EUROPE
Sensor rechts MotionLinx Ai
30-10-0004

Motor rechts

g 8 m
X2 201-4 x3.201 %z %3 %4
3 5
Datum | 06.06.2018 Makros fiir Kyowa Europe GmbH | MotionLinx Al == KYO Blatt 14
Bearb. |SHE Kyow A = Feldbussteuerung von 55
Gepr ++ MotionLinx Ai
Anderung Datum Name Urspr Ersatz von Ersetzt durch — EUROPE + 30-10-0004 Seite 4




0 | 1 2 3 7 8 9
KYO\MotionLinx Ai\30-10-0004.ema
Variante A
Einpolig
2018-06
MotionLinx Ai Feldbussteuerung
EtherCAT
r——""& - -~ - —-——-—-—-——-=-=-- - - - - - - - - - - - - I
-T1 | 10 16 X10.2 = |
S KYOWA |
I e — EUROPE |
I MotionLinx Ai |
™ ™ .
| 8.1 8.1 |
| EtherCAT EtherCAT |
I I
4 =I/0 Modul++ConveyLinx I/0+30-10-0003/1
Datum | 06.06.2018 Makros fiir Kyowa Europe GmbH == | MotionLinx Ai == KYO Blatt 15
Bearb. |SHE = Feldbussteuerung
— - von 25
Gepr ++ MotionLinx Ai
Anderung Datum Name Urspr Ersatz von Ersetzt durch — EUROPE + 30-10-0004 Seite 5




3,

KYO\ConveyLinx I-O\30-10-0003.ema

Variante A
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2018-06
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=Feldbussteuerung++MotionLinx Ai+30-10-0004/5 2
Datum | 06.06.2018 Makros fiir Kyowa Europe GmbH r———= | ConveyLinx 1/0 == KYO Blatt 16
Bearb. |SHE Kyow A = I/O Modul von 55
Gepr ++ ConveyLinx I/O

Anderung Datum Name Urspr Ersatz von Ersetzt durch + 30-10-0003 Seite 1




KYO\ConveyLinx I-O\30-10-0003.ema

Variante B

Allpolig

2018-06

ConveyLinx I/O Modul

PROFINET, EtherNet/IP, Modbus/TCP

T kb &b e :

| Q [=] o
| 3 & 3 KY
I — EUROPE |
| ConveyLinx I/O |
| 30-10:0003 |
3
Datum | 06.06.2018 Makros fiir Kyowa Europe GmbH Jr——— | ConveyLinx I/O = Blatt 17
Bearb. |SHE OWA = von 25
Gepr ConveyLinx I/O
Datum Name Urspr Ersatz von Ersetzt durch + 30-10-0003 Seite 2




KYO\ConveyLinx I-O\30-10-0003.ema

Variante C

Allpolig

2018-06

ConveyLinx I/O Modul

PROFINET, EtherNet/IP, Modbus/TCP
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4
Datum | 06.06.2018 Makros fiir Kyowa Europe GmbH r———= | ConveyLinx 1/0 = Blatt 18
Bearb. |SHE OWA = von 25
Gepr ConveyLinx I/O

Datum Name Urspr Ersatz von Ersetzt durch + 30-10-0003 Seite 3




KYO\ConveyLinx I-O\30-10-0003.ema

Variante D

Allpolig

2018-06

ConveyLinx I/O Modul

PROFINET, EtherNet/IP, Modbus/TCP

VDC
DI/DO4

M8 links unten
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|
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5
Datum | 06.06.2018 Makros fiir Kyowa Europe GmbH r———= | ConveyLinx 1/0 = Blatt 19
Bearb. SHE OWA = von 25
Gepr ConveyLinx I/O
Datum Name Urspr Ersatz von Ersetzt durch + 30-10-0003 Seite 4




0 | 1 2 3 7 9
KYO\ConveyLinx I-O\30-10-0003.ema
Variante A
Einpolig
2018-06
ConveyLinx I/O Modul
PROFINET, EtherNet/IP, Modbus/TCP
r—-———& ~ ——~———————— - - - - - - - - — - - - I
-T1 | X10_16 X10.2 = |
| * e — EUROPE |
I ConveyLinx I/O |
30-10-0003
I I
| 8.1 8.1 |
| PROFINET IO PROFINET IO |
I I
4 ++MotionLinx I/O0+30-10-0005/1
Datum | 06.06.2018 Makros fiir Kyowa Europe GmbH r———= | ConveyLinx 1/0 == KYO Blatt 20
Bearb. |SHE Kyow A = 1/0 Modul
- von 25
Gepr ++ ConveyLinx I/O
Anderung Datum Name Urspr Ersatz von Ersetzt durch — EUROPE + 30-10-0003 Seite 5




3,

KYO\MotionLinx I-O\30-10-0005.ema
Variante A

Allpolig

2018-06

MotionLinx I/O Modul

EtherCAT

M8 links oben

|
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3 &
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X2_1 X3.2
++ConveyLinx I/0+30-10-0003/5 2
Datum | 06.06.2018 Makros fiir Kyowa Europe GmbH | MotionLinx I/O == KYO Blatt 21
Bearb. |SHE Kyow A = 1/0 Modul von 55
Gepr ++ MotionLinx I/O
Anderung Datum Name Urspr Ersatz von Ersetzt durch — EUROPE + 30-10-0005 Seite 1




0 | 1 2 3 4 5 7
KYO\MotionLinx I-O\30-10-0005.ema
Variante B
Allpolig
2018-06
MotionLinx I/O Modul
EtherCAT
'Tl:_ x1(g+ (g (g+ A—— :
.8 & 8 KYOWA |
| m=f  EUROPE
| MotionLinx I/O |
| 30-10-0005
1 3
Datum | 06.06.2018 Makros fiir Kyowa Europe GmbH | MotionLinx I/O == KYO Blatt 22
Bearb. |[SHE Kyow A = I/O Modul von 55
Gepr ++ MotionLinx I/O
Anderung Datum Name Urspr Ersatz von Ersetzt durch — EUROPE + 30-10-0005 Seite 2




0 | 1 2 3 4 5 7
KYO\MotionLinx I-O\30-10-0005.ema
Variante C
Allpolig
2018-06
MotionLinx I/O Modul
EtherCAT
1 :_ ________________ p——— :
| KYOWA |
I — EUROPE |
| M8 links oben MotionLinx I/O |
| 30-10-0005
| |
! g & o 8 1/0 Port , |
| & a o] 3 X2 1 |
| X i1 iz is 3_4 — |
2 4
Datum | 06.06.2018 Makros fiir Kyowa Europe GmbH Jre—————= | MotionLinx 1/0 == KYO Blatt 23
Bearb. |[SHE Kyow A = I/O Modul von 55
Gepr ++ MotionLinx I/O
Anderung Datum Name Urspr Ersatz von Ersetzt durch — EUROPE + 30-10-0005 Seite 3




0 | 1 2 3 4 5 7
KYO\MotionLinx I-O\30-10-0005.ema
Variante D
Allpolig
2018-06
MotionLinx I/O Modul
EtherCAT
r-————----"-"-"-" - - - - - -—- - - |
-T1 | e |
| KYOWA |
I — EUROPE
I M8 links unten MotionLinx I/O |
| 30-10-0005 |
| |
| I 3 i |
| g 8 o s I/0O Port |
| X3 %1 %2 %3 %4 _ |
3 5
Datum | 06.06.2018 Makros fiir Kyowa Europe GmbH | MotionLinx I/O == KYO Blatt 24
Bearb. |[SHE Kyow A = /O Modul von 75
Gepr ++ MotionLinx I/O
Anderung Datum Name Urspr Ersatz von Ersetzt durch — EUROPE + 30-10-0005 Seite 4




KYO\MotionLinx I-O\30-10-0005.ema

Variante A
Einpolig
2018-06
MotionLinx I/O Modul
EtherCAT
r——""& - -~ - —-——-—-—-——-=-=-- - - - - - - - - - - - - I
-T1 | 10 16 X10.2 = |
- KYOWA |
I e — EUROPE |
| MotionLinx I/O |
| . 30-10-0005
™ ™ .
| 8.1 8.1 |
| EtherCAT EtherCAT |
I I
4
Datum | 06.06.2018 Makros fiir Kyowa Europe GmbH Jre—————= | MotionLinx 1/0 == KYO Blatt 75
Bearb. |SHE Kyow A = 1/0 Modul von 55
Gepr ++ MotionLinx I/O
Anderung Datum Name Urspr Ersatz von Ersetzt durch — EUROPE + 30-10-0005 Seite 5
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