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3 Grunde fur MotionCode

B

Bessere Skalierbarkeit Geringere Kosten durch Sparen Sie Zeit
und Flexibilitat den Wegfall der SPS

MotionCode

» Einfache Programmierung in C direkt
auf unseren Motor(en) und Controller(n)

» Realisierung von dezentralen oder
modularen Automatisierungstopologien
- ganz ohne SPS

» Motoren kénnen zu Modulen verbunden
werden

» Module lassen sich leicht
konfigurieren und dann zu Systemen
zusammensetzen (einfache Verteilung
und wiederverwendbare Logik)

» Motoren sind an alle erforderlichen
Sensoren angeschlossen und verfligen
Uber die notwenige Logik

» Vorhandene Monitoring-Funktionen
des Motors kénnen andere
Steuerungen unterstiitzen
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Features

Verfligbar fiir Motoren und
externe Controller

Vordefinierte Funktionen I— —I Eclipse-basierte
und Vorlagen C Entwicklungsumgebung
Zugriff auf alle I— —I Unabhéngigkeit von

Ressourcen des Gerates der Firmware

1 oSERVICE
V2P LEISTUNGEN

» Telefonsupport

Trainings

» Vor-Ort Unterstiitzung

» MotionCode -
Programmieren fur
Einsteiger

» Service-Vertrage Programming

4

» Plug and Play -
» Motorauslegung und Kor?ﬁgurierteyRegler

Auswahl fir Anwender ab Werk

» Konfiguration mit » [loT Workshop
smarten Motoren -
Arbeiten mit dem

Drive Assistant

» MotionCode -

Programmierung » EDGE -

Programmierung
» Condition Monitoring
» Predictive

Maintenance -
Coming soon
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