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Abmessungen (Dimensions): 

 

Technische Daten (Technical data): 
 
Betriebsspannung (voltage range): 
10 ... 30 V DC 
 
Stromaufnahme (current consumption): 
ca. 200 mA ohne Ventile (without valves) 
 
Ausgänge (outputs): 
7x stromgeregelte Ventilausgänge (current controlled  
valve outputs),max. 3 A, 
Auflösung (resolution)< 1mA 

 
CAN-Schnittstellen (CAN interfaces): 
3x ISO 11898 – 24 V 
125 kBits/sec 
 
Arbeitstemperaturbereich (operating temperature range):
-20 ... +70 °C 
 
Lagertemperaturbereich (storage temperature range): 
-40 … +70 °C 
 
Schutzart (ingress protection): 
IP 67 
 
Gewicht (weight): 
ca. 1,5 kg (approx. 1.5 kg) 
 
 
 
 
Bemerkung (Remark): 

Pinbelegung (Pin connection): 
 
 SENSOR links und rechts (left and right) 

 7pol. Verbinder; Bajonettverbindungen 
 (7pin connectors; bayonet type connections) 

 A = + Betriebsspannung (supply voltage) 
 B = CAN + 
 C = - Betriebsspannung (supply voltage) 
 D = CAN - 
 E = Adr.1 (address 1) 
 F = Adr.2 (address 2) 
 G = Schirm (shield) 
 
 MASCHINE (MACHINE) 

 1x 19pol. Verbinder; Schraubverbindung 
 (1x 19pin connector; screwed connection) 

 A = +Betriebsspannung (supply voltage) 
   (System) max 10 A 
 B = - Betriebsspannung (supply voltage) 
   (System) 
 C = + Betriebsspannung (supply voltage) 
   (Ventile) (valves) max 10 A 
 D = - Betriebsspannung (supply voltage) 
   (Ventile) (valves) 
 E = Ausgang Links (Heben) (output left raise) 
 F = Ausgang Links (Senken)(output left lower) 
 G = Ausgang Rechts (Heben)(output right raise) 
 H = Ausgang Rechts (Senken)(output right  

 lower) 
 J = Ausgang Sperrventil (output lock valve) 
 K = Ausgang Schwimmachse (output floating  
   axis) (Heben) (raise) 
 L = Ausgang Schwimmachse (output floating 
   axis) (Senken) (lower) 
 M = Eingang „extern Hand“ Links (input  
   "external manual“ left) 
 N = Eingang „extern Hand“ Rechts (input 
   "external manual“ right) 
 P = CAN + (Maschine) (machine) 
 R = CAN - (Maschine) (machine) 
 S = CAN + (Display) 
 T = CAN - (Display) 
 U = CAN + (Sensor) 
 V = CAN - (Sensor) 


