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Innovative Antriebslosungen

Der optimale Antrieb individuell fur Ihre Anforderung



Controller

(Ausfuhrung mit Schrittdaten-Eingabe) Ce

Serie JXC51/61

Bestellschliissel

T us

JXC|5]1(7]1
o o6

€© 1/0-Kabellinge [m]

0

0 Parallel-/0-Ausfiihrung @ Montage

Parallel-1/O

G Bestellnummer Antrieb

Ohne Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen
Beispiel: Geben Sie ,LEFS25EB-100“ fir LEFS25EB-
100B-R100] ein.

5 NPN 7 Schraubmontage — Ohne
6 PNP 81 DIN-Schiene 1 1,5
#1 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. 3 3
Bitte separat bestellen. 5 5

BC-E | Unbeschriebener Controller*1

«1 Erfordert spezielle Software (JXC-BCW)

I 4 N\
Der Controller wird als einzelne Einheit verkauft, nachdem Sicherheitshinweise fiir unbeschriebene
der entsprechende kompatible Antrieb eingestellt wurde. Controller (JXCL1IU-BC-E)
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs- Einen unbeschriebenen Controller kann der
Kombination korrekt ist. Kunde mit Da.te.n des Antriebs beschreiben, mit
dem er kombiniert und verwendet werden soll.
<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte.?_ ______________ Verwenden Sie die spezielle Parametriersoftware
(@ Uberprifen Sie die Modellnummer auf dem B _ far unbeschriebene Controller (JXC-BCW).
Typenschild des Antriebs. Diese Nummer muss | LEFS25EA =400 : - * Die spezielle Software (JXC-BCW) steht auf
mit der des Controllers ibereinstimmen. e unserer Website Zum. Download bereit. .
. B ) . = e Zur Verwendung dieser Software muss ein
@ Uberpriffen Sie, ob die Parallel1 @ @ spezielles Kommunikationskabel (JXC-W2A-C)
0O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). separat bestellt werden.
J SMC-Website
= Siehe Betriebsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte. Diese kdnnen Sie von unserer https://www.smc.de
Webseite http://www.smc.eu herunterladen. g J
Technische Daten
JXC51
Modell JXC61
kompatibler Motor Schrittmotor (Servo/24 VDC)
Spannungsversorgung Versorgungsspannung: 24 VDC +10 %
Stromaufnahme (Controller) Max. 100 mA
kompatibler Encoder Batterieloser Absolut-Encoder (4096 Impulse/Umdrehung)
Paralleleingang 11 Eingange (Optokoppler-Trennung)
Parallelausgang 13 Ausgénge (Optokoppler-Trennung)
Serielle Kommunikation RS485 (Nur fur LEC-T1 und JXC-W2) o ) )
Datenspeicherung EEPROM #1 Fl_Jr die Se_rle LEY 40 und LEYC"i 40 gilt: Wenn
die vertikale Nutzlast gréBer als das
Statusanzeige PWR, ALM

Lange Antriebskabel [m]

Antriebskabel: max. 20

Kiihlsystem

Luftkiihlung durch natrliche Konvektion

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 55°C*1

Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH]

Max. 90 (keine Kondensation)

Isolationswiderstand [MQ]

Zwischen allen externen Klemmen und Gehé&use: 50 (50 VDC)

Gewicht [g]

150 (Schraubmontage), 170 (DIN-Schienenmontage)

untenstehende Gewicht ist, benutzen Sie den
Controller bei einer Umgebungstemperatur von
max. 40 °C.

Serie Gewicht Serie Gewicht
[kg] [kg]
LEY40LEA 9 LEYG40[JEA 7
LEY40CEB 19 LEYG40[JEB 17
LEY40LIEC 38 LEYG40[IEC 36
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Controller

(Ausfuhrung Schrittdaten-Eingabe) Ce

Serie JXC 51/61

Bestellschliissel

G“ us

0 Parallel-/0-Ausfiihrung 9 Montage

JXC|6]1

6/1(7]1
°o o6

© 1/0-Kabellznge [m]

5

e Bestell-Nr. Antrieb

5 NPN 7 Schraubmontage — Ohne
6 PNP 81 DIN-Schiene 1 1,5
#1 Die DIN-Schiene ist nicht 3 3
enthalten. 5 5

Bitte separat bestellen.

Ohne Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen
Beispiel: Geben Sie ,LEFS25B-100 fiir das Modell
LEFS25B-100B-R1 ein.

BC | Unbeschriebener Controller*1
«1 Erfordert eine spezielle Software (JXC-BCW)

und Antrieb korrekt ist.

Ubereinstimmt (NPN oder PNP).

A 4

Der Controller wird als einzelne Einheit verkauft, nachdem
der entsprechende Antrieb vorprogrammiert wurde.
Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller

<Priifen Sie vor der Verwendung folgende Punkte>

( Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem _
Typenschild des Antriebs. Diese Nummer [mm
muss mit der des Controllers bereinstimmen.

@ Uberpriifen Sie, ob die I/0-Konfiguration @ @

# Siehe Betriebsanleitung fur die Verwendung der Produkte. Diese kénnen Sie von unserer Webseite:

http://www.smc.eu herunterladen.

Technische Daten

Sicherheitshinweise fiir unbeschriebene
Controller (JXCU1J-BC)

Einen unbeschriebenen Controller kann der Kunde mit

Daten des Antriebs beschreiben, mit dem er

kombiniert und verwendet werden soll. Verwenden Sie

die spezielle Parametriersoftware fiir unbeschriebene

Controller (JXC-BCW).

¢ Die spezielle Software (JXC-BCW) steht
auf unserer Website zum Download bereit.

* Zur Verwendung dieser Software muf3 das
Kommunikationskabel fur die Controller-
Einstellung (JXC-W2A-C) separat werden.

SMC-Website

https://www.smc.de

J

Modell

JXC51
JXC61

kompatibler Motor

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

Stromversorgung

Versorgungsspannung: 24 VDC +£10 %

Stromaufnahme (Controller)

Max. 100 mA

kompatibler Encoder

Inkremental, A/B-Phase (800 Impulse/Umdrehung)

Paralleleingang

11 Eingange (Optokoppler)

Parallelausgang

13 Ausgénge (Optokoppler)

Serielle Kommunikation

RS485 (nur fir LEC-T1 und JXC-W2)

Datenspeicherung

EEPROM

Statusanzeige

PWR, ALM

Lange Antriebskabel [m]

Antriebskabel: max. 20

Kiihlsystem

natirliche Luftkiihlung

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 55°C (kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH]

Max. 90 (keine Kondensation)

Isolationswiderstand [MQ]

zwischen allen externen Klemmen und Gehause: 50 (50 VDC)

Gewicht [g]

150 (Schraubmontage), 170 (DIN-Schienenmontage)




Controller (Schrittdaten-Eingabe) Serie JX 05 1/ 6 1

Montageanweisung
a) Schraubenbefestigung (JXCLI17L1-[])  b) DIN-Schienenmontage (JXCLI18[I-[1)
(Montage mit zwei M4-Schrauben) (Montage auf DIN-Schiene)

DIN-Schiene ist verriegelt.

Erdungskabel Erdungskabel E;glé:’gs'

Befestigungsrichtung :> a

| T
| I'T_: |
Befestigungsrichtung ::>iﬂ 3 3 3
ﬁ DIN-Schienen-Anbausatz
Der Controller wird in die DIn_Schiene eingehéngt und
zur Verriegelung wird A in Pfeilrichtung geschoben.
« Wird die Serie LE in der BaugroéBe 25 oder groBer verwendet wird, muss der Abstand zwischen den Controllern mindestens 10 mm betragen.
DIN-Schiene L
12.5 5.25 75
AXT1 OO'DR'D (Abstand)
= Fur O, eine Nummer aus der Zeile ,Nr“ der nachstehenden Tabelle eingeben. N R R o] B B
Siehe MaBzeichnungen auf Seite 9 fiir Befestigungsdimensionen. R i i s i o - [N
0
125
L-MaB [mm] =
Nr. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |110,5| 123 |1355| 148 |160,5| 173 [1855| 198 |210,5| 223 |235,5| 248 |260,5
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 |285,5| 298 [310,5| 323 |335,5| 348 |360,5| 373 |3855| 398 [410,5| 423 (435,5| 448 |460,5| 473 |485,5| 498 |510,5

DIN-Schienen-Anbausatz
LEC-DO0 (mit 2 Befestigungsschrauben)

Der DIN-Schienen-Anbausatz kann nachtraglich bestellt und an den Controller mit Schraubmontage montiert werden.



Serie JXC 51/61
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Controller (Schrittdaten-Eingabe) Serie JX C5 1/ 6 1

Verdrahtungsbeispiel

Paralleler I/O-Anschluss‘ .

Elektrisches Schaltschema
JXC51CIC1-C1 (NPN)

Verwenden Sie flr den Anschluss einer SPS an den parallelen I/O-Eingang das 1/0O-Kabel (LEC-CN5-[]).
Die Verdrahtung ist je nach paralleler 1/0-Ausfiihrung unterschiedlich (NPN oder PNP).

JXC61000-C (PNP)

24-VDC fiir I/ 24-VDC fur I/
CN5 O-Signale CN5 O-Signale
coM+ | Af - CoM+ | A1 {
COM- | A2 COM- | A2
INO A3 — INO A3 |
IN1 A4 — IN1 A4 *;—4—‘
IN2 A5 — IN2 A5 |~
/—1
IN3 A6 — IN3 A6 |~ -1
IN4 A7 — IN4 A7 |~
/—1
IN5 A8 — IN5 A8 |~
/—1
SETUP | A9 (— SETUP | A9 |~
/—4
HOLD | A10 — HOLD | A10 — —
DRIVE | A1l — DRIVE | A1 — —
RESET | A12 — RESET | A12 — —
SVON | A13 — SVON | A13 |~
ouTo B1 Last OUTOo B1 @
OUT1 B2 Last OUT1 B2 {Last}
ouT2 | B3 Last ouT2 | B3 {Cast}
ouT3 | B4 Last ouT3 | B4 {Last}
OUT4 | B5 [—lLast ouT4 | B5 {Last]
OUT5 | B6 [—ILast OUT5 | B6 {Last]
BUSY | B7 [—Last BUSY | B7 {Last]
AREA | B8 (—Last AREA | B8 {Last}
SETON | B9 |—Last SETON | B9 {Last}
INP B10 —Last INP B10 {Cast}
SVRE B11 Last SVRE B11 @
+*ESTOP | B12 Last +«ESTOP | B12 {Last}
*ALARM | B13 Last «*ALARM | B13 {Cast}
[ | |
Eingangssignal Ausgangssignal
Bezeichnung Details Bezeichnung Details
COM+ Anschluss der 24 V-Spannungsversorgung fiir das Eingangs-/Ausgangssignal OUTO bis OUT5| Ausgabe der Schrittdaten-Nummer wéhrend des Betriebs
COM- Anschluss Masse flr das Eingangs-/Ausgangssignal BUSY Ausgabe, wenn der Antrieb in Bewegung ist
INO bis INS _ Schrittdaten entsprechend Bi_t-N_ummer. . AREA Ausgabe innnerhalb des Ausgabeeinstellbereichs der Schrittdaten
(Der Eingangsbefehl erfolgt in der Kombination von INO bis 5) SETON Ausgabe bei Riickkehr zur Referenzposition
SETUP Befehl fur Referenzfahrt INP Ausgabe bei Erreichen der Zielposition oder Zielkraft
HOLD Der Betrieb wird voriibergehend angehalten (Schaltet sich ein, wenn Positionierung oder Vorschub abgeschlossen sind.)
DRIVE Befehl zum Verfahren SVRE Ausgabe, wenn Motor eingeschaltet ist
RESET Zuriicksetzen des Alarms und Unterbrechung des Betriebs *ESTOP*1 keine Ausgabe bei EMG-Stopp-Befehl
SVON Befehl Servo ON #*ALARM* keine Ausgabe bei Alarm

%1 Signal des negativ-logischen Schaltkreises (N.C.)

10



Serie JXC 51/61

Schrittdaten-Einstellung

1. Schrittdaten-Einstellung fiir Positionierung

Mit dieser Einstellung bewegt sich der Antrieb in Richtung der Zielposition
und stoppt dort.

Das nachfolgende Diagramm zeigt die Einstellparameter und den Betrieb.
Die Einstellparameter und Einstellwerte fir diesen Betrieb sind unten
angegeben.

Geschwindigkeit

2. Schrittdaten-Einstellung fiir Schub

Der Antrieb bewegt sich in Richtung der Schub-Startposition. Wenn er
diese Position erreicht hat, startet er den Schubbetrieb mit der Kraft,
die unterhalb des Kraft-Einstellwertes liegt. oder weniger zu schieben.
Das folgende Diagramm zeigt die Einstellparameter und den Betrieb.

Die Einstellparameter und Einstellwerte fiir diesen Betrieb sind unten angegeben.

Geschwindigkeit

Spellnd

Schrittdaten (Positionierung)

Accelerption

Deceleratio

IE" n

In Position
INP-Ausgang o OFF ON
| 1

©: mussen eingestellt werden.

O: missen den Anforderung
entsprechend eingestellt werden
—: Einstellung ist nicht erforderlich

%peed

?chubkraf}

Acceleration

Deceleratipn

Kraft

1

INP-Ausgan%_ngl

Schrittdaten (Schubbetrieb)

OFF

4%

©: missen eingestellt werden.
O : mussen den anforderungen
entsprechend eingestellt werden.

Notwen- . Notwen- :
dget Element Details dge Element Details
Ist eine absolute Position erforderlich, stellen Ist eine absolute Position erforderlich, stellen
© | Movement MOD Sie "Absolue" ein. Ist eine relative Position © | Movement MOD Sie "Absolue" ein. Ist eine relative Position
erforderlich, stellen sie "Relative" ein. erforderlich, stellen sie "Relative" ein.
© | Speed Verfahrgeschwindigkeit zur Zielposition © | Speed Verfahrgeschwindigkeit zur Schub-Startposition
© | Position Zielposition © | Position Schub-Startposition
Beschleunigungsparameter, je héher der Beschleunigungsparameter, je hdher der
O | Acceleration Einstellwert, desto schneller erreicht der O | Acceleration Einstellwert, desto schneller erreicht der
Antrieb die eingestellte Geschwindigkeit. Antrieb die eingestellte Geschwindigkeit.
. Verzdgerungsparameter, je héher der ! Verzdgerungsparameter, je héher der
O | Deceleration Einstellwert, desto schneller stoppt der Antrieb. O | Deceleration Einstellwert, desto schneller stoppt der Antrieb.
Einstellwert 0 Das Schubverhaltnis wird definiert.
© | Pushing Force (Werden Werte von 1 bis 100 eingestellt, wechselt © | Pushing Force Der Einstellbereich variiert je nach
der Antrieb zu Schub-Betrieb.) ¢ gewahltem elektrischen Antrieb. Siehe
— | Trigger LV Einstellung nicht erforderlich. :et;ebsanle?n%desl,\ellsk;‘rlschen Ant.rlebT.
— - - - - edingung, die das -Ausgangssigna
Pushing Speed Einstellung nicht erforderlich. einschaltet, Das INP-Ausgangssignal
T Max. Drehmoment wéahrend des Positionierbetriebs ) schaltet sich ein, wenn die erzeugte Kraft
O | Positioning Force . - P ) ’
° (keine spezifische Anderung erforderiich,) © | Trigger LV den Wert tberschreitet. Der Schwellenwert
O | Area 1. Area 2 Bedingung, die das AREA-Ausgangssignal datrf maxhdem Wert der Schubkraft
’ (Bereich) einschaltet. entsprechen.
- - - Schubgeschwindigkeit
B‘edlngung, die das INP-Aus.ganQSS|gnaI Wird die Geschwindigkeit auf einen hoghen Wert
emslc_haltet. quald dgr Antrieb den _[In eingestellt, kann es, aufgrund von StoBkréften
POSItIOﬂ]-bereICh errelght, schaltet sich das o | Pushing Speed verursacht durch den Aufprall auf das Ende, zu einer
- INP-Ausgangssignal ein. (Das Andern des g =P Beschadigung des elektrischen Antriebes und des
O | In Position I, } , S
Nafangswertes ist hier nicht notwendig.) Werkstiickes kommen. Stellen Sie diese Werte
Wenn die Ausgabe des Ankunftssignals dementsprechend niedriger ein. Siehe
vor Abschluss des Betriebes erforderlich Betriebsanleitung des elektrischen Antriebs.
ist, erhdhen Sie den Wert. N o )
O | Positioning Force Max. Drehmoment wahrend des Positionierbetriebs
9 (keine spezifische Anderung erforderlich.)
Bedingung, die das AREA-Ausgangssignal
O | Areat, Area 2 (Bereich) einschaltet.
Verfahrweg wahrend des Schubs. Ubersteigt
der Verfahrweg diese Einstellung, kommt es
© | In Position auch ohne Schub zum Stopp. Wird der
Verfahrweg Uberschritten, schaltet sich das
INP-Ausgangssignal nicht ein.

11




Controller (Schrittdaten-Eingabe) Serie JX C5 1/ 6 1

ﬂ]nal-Tabelle

Riickkehr zur Ausgangsposition (Referenzfahrt)

24V
Spannungsversorgung
— ov
ON
SVON OFF
Eingang .
SETUP I
ON
BUSY
OFF
SVRE
SETON
Ausgang
INP 4
n
n
"
#*ALARM i
— : “
i
*ESTOP H
— : |‘
: )
1 A}
HE
Geschwindigkeit = 0 mm/s
)
i
Riickkehr zur Ausgangsposition E \
T A}

E Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereiches ,In Position“ der Parameter i
! Dbefindet, wird INP eingeschaltet, ansonsten bleibt es ausgeschaltet. i

i Lesen der i iigs_eﬁzi;r_ _““"E
Positionierbetrieb 1 Schvitidatennummer | Schubbetrieb 3 Schitdatennummer }
ON ON
IN IN
I B 774 4 : E— — OFF . o I — OFF
Eingang 15msT ¢ Ausgabe der ! Eingang 15ms™f i Ausgabe der '
DRIVE | | LSchitdatennummer - DRIVE o | -] Schritdatennummer
i ON e ON
ouT H ouT i
4 OFF F/ OFF
Ausgang BUSY : Ausgang | BUSY
INP i INP 1
n n
llI n
[} [
i i
i \ i
Geschwindigkeit ——t 0 mm/s o i
I . Geschwindigkeit
Positionierbetrieb :" ‘.‘ eschwindigkel Schubbetrieb ,,' “. 0 mm/s
______________________________________________ H | SO

Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereiches ,In Position“ der Parameter E
befindet, wird INP eingeschaltet, ansonsten bleibt es ausgeschaltet. !

ersteigt die aktuelle Schubkraft den Schwellenwert (Trigger i
LV) der Schrittdaten, wird das INP-Signal eingeschaltet. !
,OUT“ wird ausgegeben, wenn sich ,DRIVE® von ON auf OFF andert.

Fur ndhere Angaben zum Controller fiir die Serie LEM siehe Betriebsanleitung.

(Wenn die Spannungsversorgung angelegt wird, schalten sich ,DRIVE® oder ,RESET*“
oder ,+*ESTOP* schatet sich aus, alle ,OUT“-Ausgénge sind ausgeschaltet.)

[t
o

%

HOLD Reset [ Alarmreset |
Eingang HOLD I ON Eingang | RESET | I ON
] OFF OFF
ON ON
A BUSY ouT
usgang , OFF e A OFF
Ausgang | i ON
*ALARM A
NG Ny e — OFF
1 1 oy
Geschwindigkeit o 0 mm/s i Alarm aus .
i HOLD wihrend des Betriebs i Die Alarmgruppe kann anhand der Kombination von i
- — — - - 1 OUT-Signalen bei der Alarmerzeugung identifiziert werden. E
= Wenn sich der Antrieb im Positionsbereich befindet, stoppt er auch dann e e
nicht, wenn ein HOLD-Signal eingegeben wird.

= #ALARM" wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.

12



Controller (Schrittdaten-Eingabe) Serie JX C5 1/ 6 1

Optionen

B Spannungsversorgungsstecker JXC-CPW
= Der Spannungsversorgungsstecker ist Zubehdr

: Belegung Spannungsversorgung
<Verwendbare KabelgroBe> AWG20 (0,5 mm?2), AuBendurchmesser max. 2,0 mm

bsg;w:&:g Funktion Details
oV Gemeinsame M24V-Kemme/C24V-K_Iemme/E_MG-KIemme/
Versorgung (-) LKRLS-Klemme sind gemeinsam (-)
@caav @ ov M 24V |Spannungsversorgung Motor (+) Spannungsversorgung Motor (+)
® 0B ® @ M2av B NG C 24V | Spannungsversargung Controller ()|~ Spannungsversorgung Controller (+)
®2@0 - EMG Stopp Signal (+) Positive Spannung fir Stopp Signal Freigabe
@EMG @ LKRLS LK RLS Entriegelung (+) Positive Spannung fiir Entriegelung

BKommunikationskabel fiir Controller-Einstellung () Kommunikationskabel JXC-W2A-C

¢ Controller-Software

* USB-Treiber
Von der SMC-Webseite herunterladen: o xcwa
https://www.smc.de
Systemvoraussetzungen Hardware 51 3000
0Ss Windows®7, Windows®8.1, Windows®10
ikations- = Kann direkt an den Controller angeschlossen werden.
Kommunikations- | - ysp 1 1 oder USB 2.0-Anschliisse ' 9 "
schnittstelle
Anzeige 1024 x 768 oder héher

(2 USB-Kabel LEC-W2-U

# Windows®7, Windows®8.1 und Windows®10 sind registrierte
Handelsmarken der Microsoft Corporation in den USA.

e i
300
B Teaching-Box
LEC-T1-3[E|G cax
Teaching- Freigabeschalter Freigabeschalter

Box — Ohne (Option) 3
S Ausgestattet mit Freigabeschalter :

Lange Antriebskabel [m] = Verriegelungsschalter fir JOG- und
3] 3 | Priiffunktion

Spracheinstellunge e Stoppschalter

J Japanisch @ Ausgestattet mit Stoppschalter
E Englisch

Z
=
7
Z
Z
2
Z
z
e
=
Z
-4

# Die angezeigte Sprache kann ____J_
zwischen Englisch oder -
Japanisch gewechselt werden. |

Technische Daten

Element Beschreibung
Schalter Stoppschalter, Schalter zum Aktivieren (Option)
Lange Antriebskabel [m] 3
Schutzart IP64 (auBer Stecker)
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 50
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] Max. 90 (keine Kondensation)
Gewicht [g] 350 (auBer Kabel)

H Adapterkabel P5062-5 (Kabellange: 300 mm)

[ ; e F L]

300

# Flr den Anschluss der Teaching-Box (LEC-T1-3L1GLJ) an den Controller wird ein Adapterkabel benétigt.
14



Serie JXC 51/61

Option: 1/0-Kabel

LEC-CN5-

Kabelldnge (L) [m]
1 1,5
3 3
5 5
* Leiterquerschnitt: AWG28
Gewicht
Produkt-Nr. Gewicht [g]
LEC-CN5-1 170
LEC-CN5-3 320
LEC-CN5-5 520

15

Controller-Seite SPS-Seite
—~ (Belegung)
2 5
S| A13
S .
(14.4) \ L B13  Bi3 A13
Belegung Aderfarbe Pup i Punktfarbe Belegung | Aderfarbe Pup i Punktfarbe
markierung markierung
A1 hellbraun u schwarz B1 gelb L )] rot
A2 hellbraun u rot B2 hellgriin HE schwarz
A3 gelb u schwarz B3 hellgrin HE rot
A4 gelb u rot B4 grau L )] schwarz
A5 hellgriin u schwarz B5 grau L rot
A6 hellgrin u rot B6 weil3 HE schwarz
A7 grau u schwarz B7 weil3 HE rot
A8 grau u rot B8 hellbraun EEE schwarz
A9 weil3 u schwarz B9 hellbraun | EE®E rot
A10 weil3 u rot B10 gelb LN schwarz
A1l hellbraun HE schwarz B11 gelb EEE rot
A12 hellbraun HE rot B12 hellgriin EEE schwarz
A13 gelb L schwarz B13 hellgriin LN rot

Abschirmung




Serie JXC 51/61

Antriebskabel

[Robotikkabel/Standardkabel fiir Schrittmotor (Servo/24 VDC)]

LE-CP-

-]

LE-CP- 3/Kabe|lange 1,5m,3m,5m

Controller-Seite

Stecker C (14.2) Belegun
(Belegung) Antriebsseite @] ,_\( 1 f’;

Kabelldnge (L) [m] A1 B1 __ Q < sH=l6 (135)
1 1,5 E" :L | .
i wide S
5 5 Stecker A
8 g+ (14.7) (30.7)

w1 8B u .
g 12*1 LE-CP _AclKabeIIange. 8m,10m,15m,20 m Controller-Seite
* —
C 201 (=1 Fertigung auf Bestellung) _ StockerC  (142) (Belegung)
#1 Fertigung auf Bestellung (Belegung) Antriebsseite 0
(nur Robotikkabel) Al Bl o 8
e 3y ~
Kabelausfiihrung ¢ [ : | '\'1 ‘ \j;% —

; A6 B6 = ==

_ Robotikkabel ] | =

(flexibles Kabel) (14.7) Stecker A © = 15
— Q Stecker D

S Standardkabel (30.7) Q L (11)

Gewicht Signal B&'ﬁgﬁ‘:,g Aderfarbe gggﬁ:fg
Produkt-Nr.  |Gewicht [g] Anm. A B-1 braun 2
LE-CP-1-S 190 a o Srange :
LE-CP-3-S 280 Standardkabel 5 Ao ool :
LE-CP-5-S 460 CON-A/COM B3 griin 3
LE-CP-1 140 COM-B/— A-3 blau 4
LE-CP-3 260 Abschirmung Aderfarbe Belegung

Stecker D

LE-CP-5 420 Vce B-4 1} S~~~ — - braun 12
LE-CP-8 790 Robotikkabel GND A4 t—t— L I schwarz 13
-CP- A B-5 1 { rot 7
LECR-A 2% A e B I O OO G N .
R B B-6 ¢ ; - { orange 9
LE-CP-C 1940 B A6 | \ — ~ { schwarz 8
,,,,,,,,,,,,,,,,,,, w 2

[Robotikkabel/Standardkabel fiir Motorbremse und Sensor fiir Schrittmotor (Servo/24 VDC)]

LE-CP-

Kabellénge (L) [m]
1 1,5
3 3
5 5
8 8*1
A 10*1
B 15%1
© 201
%1 Fertigung auf Bestellung
(nur Robotikkabel)
Fiir Motorbremse und Sensor ®

_B__D LE-CP-é /Kabellange: 1,5 m,3m, 5 m

Antriebsseite
-—

©
(Belegung) SteckerA o

Controller Seite

Stecker C

AMFEERB1 =
A6 !EM B6 =
Al Bl —
AS@BS %E =

(14 7) (30.7)

©57)

Stecker B

(142

LE-CP-}
(=1 Fertigung auf Bestellung)

Antriebsseite
-—

™
©
(Belegung) Stecker A ©

g /Kabellange: 8 m, 10 m,15m,20 m

(Belegung)

72
= 5 6 (13.5)

Stecker C

SH (@ 5.5)

MAETRB < T T —
N REIEE=

2;@3; ST b

(14.2)

Kabelausfiihrung © SteckerB @
— | Robotikkabel (14.7) (80.7) 2
(flexibles Kabel) Signal Belegung Aderfarbe  |Belegung
S Standardkabel Stecker A Stecker C
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
Gewicht B B-2 orange 6
B A2 Ib 5
Produkt-Nr. _ |Gewicht [g] Anm. CoM-AIGOM |55 n 3
LE-CP-1-B-S 240 COM-B/— A-3 blau 4
tE-g:-S-g-g 380 Standardkabel _ Abschirmung _ Aderfarbe %?éggeurn[?
LE-CP-?-B- ?28 Vce B-4 1t n \‘ \‘ braun 12
LE-CP3B 360 S ¥y S s
A e BRI © OO GHER NS e z
LE-CP-5-B 590 _ 4 ] HE e
LE-CP-8-B 1060 Robotikkabel B A6 ¢ \ — — ¢+ schwarz 8
LE-CP-A-B 1320 e Voo — 3
} Bel
LE-CP-B-B 1920 Signal | Sokers
LE-CP-C-B 2620 Motorbremse (+) B-1 D 'S ¢ O G rot 4
Motorbremse (-) A1 ¢ ¢ schwarz 5
Sonsor) B8 I OO G .
Sensor (-) A-3 1 t blau 2

(Belegung)




Schrittmotor-Controller Serie JX CE 1/ 9 1/ P 1/ D 1/ L 1/ M 1

Controller (Ausfithrung mit Schrittdaten-Eingabe) Serie JX C5 1/ 6 1

Optionen: Antriebskabel

[Robotikkabel fiir Schrittmotor 24 VDC mit batterielosen Absolut-Encoder ]

LE-CE-

Kabelldnge (L) [m]

(Klemmen-Nr.) 2

—~

Anschluss A
Anschluss B

Anschluss C

1 1,5 AB =
3 3 1
3 |EEh] ~ o
5 5 ] N m ]
8 81 4 Eﬂ‘l g# [ 7
A 10%*1
B 15%1
C 20*1 (30.7)
#1 Fertigung auf
Bestellung
Gewicht signal | Msiused Adertarbe | A1sclss 0
Produkt-Nr. Gewicht [g] Anm. A B-1 braun 2
LE-CE-1 190 I A1 rot 1
LE-CE-3 360 B B-2 orange 6
LE-CE-5 570 B A-2 gelb 5
LE-CE-8 900 Robotikkabel COM-A/COM B-3 griin 3
LE-CE-A 1120 COM-B/— A-3 blau 4
CESE N 1680 Signal | Apiss® Abschirmung Aderfarve | ARCID
LE-CE-C 2210 VDC B 1 I’Y\iiiiiiiiiiil’\\ b 12
Erdung A-1 " ‘\ ,’ '\ schwarz 13
A B-2 " b rot 7
A A2 : : OO : : schwarz 6
B B-3 — —t orange 9
B A3 — OO0 . h 8
SD+ (RX) B4 N | scgéff;' = 11
SD- (TX) A ] OO ! schwarz 10
Mmoo R A — schwarz 3

[Robotikkabel mit Motorbremse fiir Schrittmotor 24 VDC mit batterielosen Absolut-Encoder]

LE-CE-

-B

Anschluss A
Kabelldnge (L) [m] (Klemmen-Nr.) § Anschluss B~ E (142)  (Klemmen-Nr.)
1 15 ; AB - dla Anschluss D
H— =E : =
1 | i = -
5 5 4 B C\;‘} —
8 8+ 3 (ED
A 10* AB[ o <]
B 15+ (14.7) ; Anschluss C g Anschluss E
C 20*1 (30.7) L
#1 Fertigung auf
Bestellung
Mit Motorbremse und Sensor ® . Anschiuss A Anschluss D
Signal Belegung Aderfarbe Belegung
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
= B B-2 orange 6
Gewicht . 5 - . :
Produkt-Nr.  |Gewicht [g] Anm. COM-A/COM B3 gran 3
LE-CE-1-B 240 COM-B/— A3 blau 4
LE-CE-3-B 460 ; Anschluss B . Anschluss E
LE-CE-5-B 740 Signal Belegung ~ A,b,sgt]!rﬁyyg,,\ (RERIRIED Belegung
LE-CE-8-B 1170 Robotikkabel Vbe B-1 OO0 braun 12
Erdung A-1 L L schwarz 13
LE-CE-A-B_| 1460 . A i i " :
LE-CE-B-B 2120 A A2 L OO0 schwarz 6
LE-CE-C-B 2890 B B-3 — — orange 9
B A-3 l‘ ; >OOO< l‘ ; schwarz 8
SD+ (RX) B-4 — — gelb 11
SD- (TX) A4 L DXOXX ‘\,’ schwarz 10
L e e 7/
Signal AnschussC | T TTTTT schwarz s
9 Belegung
Motorbremse (+) B-1 rot 4
Motorbremse (-) A-1 >OOO< schwarz 5
Sensor (+) B-3 braun 1
Sensor (=) A-3 >OOO< blau 2
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Serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1

Optionen

M Kommunikationskabel fiir Controllerparametrierung

(1) Kommunikationskabel JXC-W2A-C

[esic]

JXC-w2

32

51

3000

= Kann direkt an den Controller angeschlossen werden.

(2 USB-Kabel LEC-W2-U

REmE=E

300

<Controller-Software/USB-Treiber>

- Controller-Software
- USB-Treiber

Von der SMC-Webseite herunterladen: https://www.smc.eu

Systemvoraussetzungen Hardware

0Ss Windows®7, Windows®8.1, Windows®10
Feldbusprotokoll | ;54 4 oger USB 2.0-Anschiisse
Schnittstelle

Anzeige 1024 x 768 oder héher

* Windows®7, Windows®8.1 und Windows®10 sind registrierte
Handelsmarken der Microsoft Corporation in den USA.

H DIN-Schienen-Anbausatz LEC-3-D0

= Mit 2 Befestigungsschrauben

Der DIN-Schienen-Anbausatz kann nachtréglich bestellt und an den

Controller mit Schraubmontage montiert werden.

H DIN-Schiene AXT100-DR-[]

« Far O, die ,Nr.“ aus der Tabelle auf Seite 19 eingeben.

Siehe Abmessungen auf Seiten 18 und 19 fiir Befestigungsdimensionen.

B Teaching-Box

LEC-T1-3[E]G

Teaching-
Box

Lénge Antriebskabel [m]
EN 3 !

Spracheinstellung &

Freigabeschalter

Ohne

S

Ausgestattet mit Freigabeschalter

J Japanisch

E Englisch

= Die angezeigte Sprache kann zwischen
Englisch oder Japanisch gewechselt werden.

Technische Daten

x Verriegelungsschalter fir JOG-
und Priffunktion

¢ Stoppschalter

G | Ausgestattet mit Stoppschalter |

Element

Beschreibung

Schalter

Stoppschalter, Schalter zum Aktivieren (Option)

Lange Antriebskabel [m]

3

Schutzart

IP64 (auBer Stecker)

Betriebstemperaturbereich [°C]

5 bis 50

Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH]

Max. 90 (keine Kondensation)

Gewicht [g]

350 (auBer Kabel)

21

B Spannungsversorgungsstecker JXC-CPW

x Der Spannungsversorgungsstecker ist Zubehor

©00| GLN Gue
®@0 ® EMG  (®) LKRLS
Stromversorgungsstecker
bﬁi’l‘;ﬁfg‘ng Funktion Details
oV Gemeinsame M24V-KIemme/C24V-KIemme/EMG-KIemme/
Versorgung (-) LKRLS-Klemme sind gemeinsam (-).
M 24V | Spannungsversorgung Motor (+) Spannungsversorgung Motor (+)
C 24V | Spannungsversorgung Controller (+) Spannungsversorgung Motor (+)
EMG Stopp Signal (+) Positive Spannung fiir Stopp Signal Freigabe
LK RLS Entriegelung (+) Positive Spannung fir Entriegelung

B Kommunikationsstecker

Fiir DeviceNet™

Steckverbindung T-Verzweigung Kommunikationsstecker
beidseitig JXC-CD-T

JXC-CD-S

Fiir 10-Link
Steckverbindung

beidseitig JXC-CL-S

« Steckverbinder flr
10-Link ist Zubehor.

Fiir CC-Link

fur DeviceNet™

Klemmenbe-
zeichnung

Details

V+

Stromversorgung (+) fiir DeviceNet™

CAN_H

Kommunikationskabel (Hoch)

Ablass

Erdungskabel/Abgeschirmtes Kabel

CAN_L

Kommunikationskabel (Niedrig)

V-

Stromversorgung (-) fir DeviceNet™

Kommunikationsstecker

fir 10-Link
Klemmen-Nr. bgzri?:rr?ned]r; 9 Details
1 L+ +24 V
2 NC k. A.
3 L- oV
4 C/Q  |lO-Link Signal

Steckverbindung T-Verzweigung Kommunikationsstecker

beidseitig

LEC-CMJ-T

fur CC-Link
- Klemmen- -
bezeichnung Details
DA | CC-Link-Kommunikationsleitung A

DB CC-Link-Kommunikationsleitung B
DG Masseleitung CC-Link
SLD Abschirmung CC-Link
FG Masse-Anschluss

B Adapterkabel P5062-5 (Kabellange: 300 mm)

O wom

300

&L

# Fur den Anschluss der Teaching-Box (LEC-T1-30L0GL]) oder des
Controller-Einstellsets (LEC-W2) an den Controller wird ein

Adapterkabel benétigt.



serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1/51/61
Sicherheitshinweise in Bezug auf die
unterschiedlichen Controller-Versionen

Da die Serie JXC verschiedene Controller-Version besitzt, sind die internen Parameter nicht kompatibel.

HBei Verwendung von JXCLI 1 [-BC muss die neuste Version von JXC-BCW (Parametriersoftware fir unbeschriebene Controller)
verwendet werden.

B Es sind z. Zt. drei unterschiedliche Versionen verfiigbar: Version 1 (V1.0J/ S1.0), Version 2 (V2.1 / S2.01) und Version 3 (V3.1 / S3.0J).
Wenn Sie eine Sicherungsdatei (.bkp) mit der Paramtriersoftware in einen anderen Controller schreiben, muss die Version des
Zielcontrollers identisch mit der Version des Quellcontrollers sein. (z. B. eine Sicherungsdatei eines V 1 Controllers kann nur auf einen
V1 Controller geschrieben werden.)

Identifizierung von Versionssymbolen

Serie JXC[I1 Version V3.[1/ S3.00

verwendbare Modelle verwendbare Modelle
Serie JXC91[] Serie JXCD1[]
Serie JXCE1L]
o m Serie JXCP10J
u\., ' Serie JXCL1I
Q Serie JXCM1[J
. |\‘ Serie JXC51[]
— Serie JXC61L]
sy
§ § Versionssymbol
S § Serie JXC[I1 Version V2.0 / S2.0J

/

WP WPT1.1

verwendbare Modelle verwendbare Modelle
Serie JXC91[] Serie JXCD1[
Serie JXCE1[]
Serie JXCP1[]
Serie JXCL1L]

Serie JXC[I1 Version V1.1 / S1.00

XR XR T1.0

verwendbare Modelle verwendbare Modelle
Serie JXC91[] Serie JXCD1[]
Serie JXCE1[]
Serie JXCP1[]
Serie JXCL1J
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Produktspezifische Sicherheitshinweise

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und die
Bedienungsanleitungen fiir Sicherheitshinweise zu elektrischen Antrieben. Diese kdnnen Sie von
unserer Webseite http://www.smc.de/ herunterladen.

: I Elektrische Antriebe mit batterielosem Absolut-Encoder

] Handhabung

A Warnung

1. Paarung Absolut-Encoder mit Controller

Wenn der Controller und der Antrieb erstmalig verbunden werden,
wird der Alarm "Absolute encoder ID does not match” immer
erscheinen. Durch ein Riicksetzen des Alarms wird die Encoder-
ID im Controller hinterlegt und die Paarung ist durchgefiihrt.
Sobald ein anderer Controller mit dem Antrieb verbunden wird,
erscheint diese Alarmmeldung wieder. Um eine dauerhafte
Verbindung mit diesem Controller herzustellen, muss die Encoder-
ID wieder durch ein Zuriicksetzen des Alarms hinterlegt werden.

3. Die Abmessungen der Steckverbindungen unterscheiden
sich zu einem elektrischen Antrieb mit Inkremental-Encoder.

Die Steckverbindung des Motorkabels von einem Antrieb mit
batterielosem Absolut-Encoder unterscheidet sich zu der
eines Antriebs mit Inkremental-Encoder. Die Abmessungen
der Steckerummantelung sind ebenso unterschiedlich. Bitte
beachten Sie dieses bei der Konstruktion.

65
Controllertausch nach erfolgter Paarung
Encoder-ID (+ beispielhafte ID.)
Antrieb 17623 17623 17623 17623
Controller 17623 17699 17699 17623
- Fehlerlm ID Nein Ja Ricksetzung = Nein
Ubereinstimmung
Encoder-1D Abmessungen der Ausflihrung mit batterielosem Absolut-Encoder

Encoder-ID \

Die ID wird automatisch nach Einschalten der Spannungsversorgung gepruft.
Bei fehlerhafter Ubereinstimmung wird ein Alarm generiert.

2. Der Einsatz in starken Magnetfeldern ist nur
eingeschrénkt moéglich.
Aufgrund des verwendeten Magnetsensors im Encoder kénnen bei
Verwendung innerhalb von starken Magnetfeldern, Fehlfunktionen
oder Ausfélle auftreten. Setzen Sie den Antrieb in keiner Umgebung
mit einer magnetischen Flussdichte von 1 mT oder mehr aus. Sollten
ein elektrischer Antrieb direkt neben einem druckluftbetriebenen
Antrieb mit Magnetring (z. B. Serie CDQ 2 ) oder einem elektrischen
Antrieb montiert werden, achten S auf einen Mindestabstand von 4 0
mm (nach allen Seiten um den Motor). Beachten Sie dazu die unten
stehende Zeichnung Wenn Sie einen elektrischen Antrieb und einen
Druckluftzylinder mit Signalgeber (z. B.

Die Installation eines druckluftbetriebenen Antriebs mit
Magnetring ist in dem dargestellten Raum nicht zuléssig.
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/A Sicherheitsvorschriften

Diese Sicherheitsvorschriften sollen vor gefahrlichen Situationen und/oder Sachschaden
schitzen. In diesen Hinweisen wird die potenzielle Gefahrenstufe mit den

Kennzeichnungen ,,Achtung”, ,,Warnung“ oder ,,Gefahr* bezeichnet. Diese wichtigen
Sicherheitshinweise mUssen zusammen mit internationalen Sicherheitsstandards (ISO/
IEC) " und anderen Sicherheitsvorschriften beachtet werden.

Achtung verweist auf eine Gefahrdung mit geringem
A Achtung: Risiko, die leichte bis mittelschwere Verletzungen zur
Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird.
Warnung verweist auf eine Gefahrdung mit mittlerem
A Warnung: Risiko, die schwere Verletzungen oder den Tod zur
Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird.
Gefahr verweist auf eine Gefahrdung mit hohem

/A Gefahr: Risiko, die schwere Verletzungen oder den Tod zur
Folge hat, wenn sie nicht verhindert wird.

A Warnung

1. Verantwortlich fiir die Kompatibilitat bzw. Eignung des Produkts ist

die Person, die das System erstellt oder dessen technische Daten
festlegt.

Da das hier beschriebene Produkt unter verschiedenen
Betriebsbedingungen eingesetzt wird, darf die Entscheidung tUber dessen
Eignung fur einen bestimmten Anwendungsfall erst nach genauer Analyse
und/oder Tests erfolgen, mit denen die Erfullung der spezifischen
Anforderungen Uberpruft wird.

Die Erfullung der zu erwartenden Leistung sowie die Gewahrleistung der
Sicherheit liegen in der Verantwortung der Person, die die
Systemkompatibilitat festgestellt hat.

Diese Person muss anhand der neuesten Kataloginformation standig die
Eignung aller Produktdaten Uberprifen und dabei im Zuge der
Systemkonfiguration alle Moglichkeiten eines Geréateausfalls ausreichend
bertcksichtigen.

. Maschinen und Anlagen diirfen nur von entsprechend geschultem
Personal betrieben wer-den.
Das hier beschriebene Produkt kann bei unsachgemaBer Handhabung
gefahrlich sein.
Montage-, Inbetriebnahme- und Reparaturarbeiten an Maschinen und
Anlagen, einschlieBlich der Produkte von SMC, ddrfen nur von
entsprechend geschultem und erfahrenem Personal vorgenommen
werden.

. Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen oder der Ausbau
einzelner Komponenten diirfen erst dann vorgenommen werden,
wenn die Sicherheit gewéhrleistet ist.

Inspektions- und Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen durfen erst
dann ausgefuhrt werden, wenn alle MaB3nahmen Uberprift wurden, die ein
Herunterfallen oder unvorhergesehene Bewegungen des angetriebenen
Objekts verhindern.

Vor dem Ausbau des Produkts mussen vorher alle oben genannten
SicherheitsmaBnahmen ausgefuhrt und die Stromversorgung abgetrennt
werden. AuBerdem mussen die speziellen VorsichtsmaBnahmen fur alle
entsprechenden Teile sorgfaltig gelesen und verstanden worden sein.
Vor dem erneuten Start der Maschine bzw. Anlage sind MaBnahmen zu
treffen, um unvorhergesehene Bewegungen des Produkts oder
Fehlfunktionen zu verhindern.

. Die in diesem Katalog aufgefiihrten Produkte werden ausschlieBlich
fiir die Verwendung in der Fertigungsindustrie und dort in der
Automatisierungstechnik konstruiert und hergestelit. Fir den Einsatz
in anderen Anwendungen oder unter den im folgenden aufgefiihrten
Bedingungen sind diese Produkte weder konstruiert, noch ausgelegt:
1) Einsatz- bzw. Umgebungsbedingungen, die von den angegebenen

technischen Daten abweichen, oder Nutzung des Produkts im Freien
oder unter direkter Sonneneinstrahlung.

2) Installation innerhalb von Maschinen und Anlagen, die in Verbindung
mit Kernenergie, Eisenbahnen, Luft- und Raumfahrttechnik, Schiffen,
Kraftfahrzeugen, militarischen Einrichtungen, Verbrennungsanlagen,
medizinischen Geraten, Medizinprodukten oder Freizeitgeraten
eingesetzt werden oder mit Lebensmitteln und Getranken,
Notausschaltkreisen, Kupplungs- und Bremsschaltkreisen in Stanz- und
Pressanwendungen, Sicherheitsausristungen oder anderen
Anwendungen in Kontakt kommen, soweit dies nicht in der Spezifikation
zum jeweiligen Produkt in diesem Katalog ausdrucklich als
Ausnahmeanwendung fur das jeweilige Produkt angegeben ist.

1) ISO 4414: Pneumatische Fluidtechnik -- Empfehlungen flr den
Einsatz von Geraten fur Leitungs- und
Steuerungssysteme.

ISO 4413: Fluidtechnik — Ausfthrungsrichtlinien Hydraulik.

IEC 60204-1: Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausrtistung
von Maschinen (Teil 1: Allgemeine Anforderungen)

ISO 10218-1: Industrieroboter — Sicherheitsanforderungen.

usw.

A\ Achtung

3) Anwendungen, bei denen die Méglichkeit von Schaden
an Personen, Sachwerten oder Tieren besteht und die
eine besondere Sicherheitsanalyse verlangen.

4) Verwendung in Verriegelungssystemen, die ein
doppeltes Verriegelungssystem mit mechanischer
Schutzfunktion zum Schutz vor Ausféllen und eine
regelmaBige Funktionsprifung erfordern.

Bitte kontaktieren Sie SMC damit wir lhre Spezifikation
fir spezielle Anwendungen priifen und lhnen ein
geeignetes Produkt anbieten kénnen.

/A Achtung

1. Das Produkt wurde fiir die Verwendung in der
herstellenden Industrie konzipiert.
Das hier beschriebene Produkt wurde fur die friedliche
Nutzung in Fertigungsunternehmen entwickelt.
Wenn Sie das Produkt in anderen Wirtschaftszweigen
verwenden mochten, mussen Sie SMC vorher informieren
und bei Bedarf entsprechende technische Daten
aushandigen oder einen gesonderten Vertrag
unterzeichnen.
Wenden Sie sich bei Fragen bitte an die nachste SMC-
Vertriebsniederlassung.

Einhaltung von Vorschriften

Das Produkt unterliegt den folgenden Bestimmungen zur
,Einhaltung von Vorschriften®.

Lesen Sie diese Punkte durch und erklaren Sie lhr
Einverstandnis, bevor Sie das Produkt verwenden.

Einhaltung von Vorschriften

1. Die Verwendung von SMC-Produkten in
Fertigungsmaschinen von Herstellern von
Massenvernichtungswaffen oder sonstigen Waffen ist
strengstens untersagt.

2. Der Export von SMC-Produkten oder -Technologie von einem
Land in ein anderes hat nach den geltenden
Sicherheitsvorschriften und -normen der an der Transaktion
beteiligten Lander zu erfolgen. Vor dem internationalen
Versand eines jeglichen SMC-Produkts ist sicherzustellen,
dass alle nationalen Vorschriften in Bezug auf den Export
bekannt sind und befolgt werden.

/A Achtung

SMC-Produkte sind nicht fiir den Einsatz als Geréte im
gesetzlichen Messwesen bestimmt.

Bei den von SMC hergestellten oder vertriebenen Produkten
handelt es sich nicht um Messinstrumente, die durch
Musterzulassungsprtfungen gemal den Messgesetzen
eines jeden Landes qualifiziert wurden.

Daher kénnen SMC-Produkte nicht fur betriebliche Zwecke
oder Zulassungen verwendet werden, die den geltenden
Rechtsvorschriften fur Messungen des jeweiligen Landes
unterliegen.
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