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JXC Batterieloser Absolut-Encoder

Technisches Buro Traffa

Innovative Antriebslosungen

Der optimale Antrieb individuell fur Ihre Anforderung



Batterieloser neu

Absolut-Encoder C€ A
Elektrische Antriebe

Neustart von der letzten
Position moglich

Einfache Wiederaufnahme des Betriebs nach
Wiederherstellung der Spannungsversorgung/

Die Position des Antriebs wird vom Encoder gespeichert,

auch wenn die Spannungsversorgung abgeschaltet wird. Eine
Referenzierung des Antriebs ist nach der Wiederherstellung
der Spannungsversorgung nicht erforderlich.

Schrittmotor-Controller
Serie JXC s.31,37

Batterieloser Absolut-Encoder (Schrittmotor 24 VDC)

Verwendbares Netzwerk o

——
EtherCAT.

Devicei'et
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Reduzierter Wartungsaufwand @ 10-Link

®
Fir die Speicherung der Positionsinformation wird keine i%%%%g
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Kompatible Antriebe

. . - g Elektrischer Kompaktschlitten ) )
Schlittenausfiihrung serie LEF - = e
z = o serie LES i \ P /-. ‘
— - ' c» ) | e
N
) 1 % = Spindelantrieb m Kompaktausfiihrung serie LES  Hochsteife Ausfiihrung serie LESH
Riemenantrieb - serie LEFS
serie LEFB _
€ Elektrischer 2-Finger-Greifer Elektrischer Schwenkantrieb
serie LEHF serie LER
Elektrischer Zylinder/Mit Fiihrungsstange Y 3240 |
serie LEY/LEYG 3
=~ - S.27 ~ gt~
s. 11,17
,‘u

Serie LE

CAT.EUS100-136A-DE



Serie LEF
Typenauswahl
Alle nicht aufgefiihrten Posten entsprechen denen des

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung) Standardproduktes. Siehe Web-Katalog fiir Details.
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder, axiale Motormontage - pie folgenden Diagramme zeigen die Werte bei einer Bewegungskat von 100 %
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Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung)

Typenauswahl Serie LEF

Alle nicht aufgeflihrten Posten entsprechen denen des Standard-
produktes. Siehe Web-Katalog fiir Details.

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder, parallele Motormontage = Die folgenden Diagramme zeigen die Werte bei einer Bewegungskrat von 100 %.
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Batterieloser Absolut-Encoder

Elektrischer Antrieb mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel C € M
Serie LEFS LeFs2s, 32,40

B 5 v
. -
Bestellschliissel ; » 2
f\} = - -v"_‘\ o ” 3

LEFS|H|25/|RE|B|-200

00000 0 0

KI-[R1[CD17T
$ $ énﬁhere Angaben zu

den Controllern siehe
folgende Seite.

@0

0 Prézision 9 GroBe 9 Motoreinbaulage 6 Motorausfiihrung
— Grundausfiihrung 25 — axial Schrittmotor 24 VDC
H |Prazisionsausfihrung 32 R rechte Seite parallel E Batterieloser Absolut-Encoder
40 L linke Seite parallel
9 Spindelsteigung [mm] @ Hub*!' [mm)] o Motoroption
Symbol | LEFS25 | LEFS32 | LEFS40 Hub Anm. — ohne
H 20 24 30 GroBe Verwendbarer Hub B | mit Motorbremse
Q 162 186 fg 50 bis 25 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450,
800 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800
. - 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450,
(8 Signalgebermontage fgo%'s 32 |500, 550, 600, 650, 700, 750, 800, 850, 900,
(nur axiale Motormontage)*? *3 *4 *5 950, 1000
— Ohne 150 bi 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550,
C Vorhanden (inkl. 1 Befestigungselement) 1200 I 40 |600, 650, 700, 750, 800, 850, 900, 950,
1000, 1100, 1200
9 Schutzband-Niederhalter
— Standard
N laufrollengefuhrt (fettfrei)
@ Bohrung fiir Passstift m Antriebskabellange
Unterseite / Robotikkabel [m]
— | Gehauseseite — Ohne R8 86
B#5 Unterseite Gehause B R1 1,5 RA 10%6
- - R3 3 RB 15%6
K (;ei;iu;eunlerseite I;II. R5 5 RC 2076
ohrungen Gehéuseumerseite

Alle nicht aufgefiihrten Posten entsprechen
denen des Standardproduktes.
Siehe Web-Katalog fiir Details.

3

Fir nahere Angaben zu Signalgebern siehe Web-Katalog.




Batterieloser Absolut-Encoder: i
Elektrischer Antrieb mit Kugelumlauffiihrung, Spindelantrieb Serie LE F S

@ Controller
— ohne Controller
CLHMOICT mit Controller
................... ~ CIDI1[7IIT
Schnittstellel 1 } © Kommunikationsstecker, I/0-Kabel*®
(Kommunikationsprotokoll/ Montage Symbol Ausfiihrung Verwendbare Schnittstelle
Eingang/Ausgang) 7 Schraubmontage = Ohne Stecker / Kabel —
E EtherCAT® 8+7 DIN-Schiene S Gerader Kommunikationsstecker DeviceNet™
9 EtherNet/IP™ T | T-Verzweigungs-Kommunikationsstecker | CC-Link Vers. 1,10
P PROFINET o 1 1/0-Kabel (1,5 m) .
D DeviceNet™ Ein-Achscontroller 3 /O-Kabel (3 m) Paralleteingang (FPN)
L 10-Link 5 1/0-Kabel (5 m) aralleleingang (PNP)
M CC-Link Vers. 1,10
5 | Paralleleingang (NPN)
6 | Paralleleingang (PNP)

=1 Bitte setzen Sie sich flir Hiibe, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung,
da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.

=2 Falls 2 oder mehr Befestigungselemente erforderlich sind, diese bitte separat
bestellen. (Teilenummer. LEF-D-2-1 Siehe Web-Katalog fiir Details).

=3 Signalgeber separat bestellen. (Siehe Web-Katalog fiur Details).

+4 Bei der Wahl von ,—" wird das Produkt ohne eingebauten Magnet flr einen
Signalgeber geliefert, sodass das Befestigungselement nicht verwendet werden
kann. Stellen Sie sicher, dass Sie von Anfang an das geeignete Modell
auswéhlen, da das Produkt nach dem Kauf nicht mehr umgertistet werden kann.

=5 FUr ndhere Angaben zur Montage (Methode) sieche Web-Katalog.

+6 Fertigung auf Bestellung

=7 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte separat bestellen.

«8 Wahlen Sie ,—*“ fur alle Modelle auBer DeviceNet™, CC-Link oder
Paralleleingang.
Wahlen Sie ,—, ,S“ oder , T* fiir DeviceNet™ oder CC-Link.
Wahlen Sie ,—, ,1%, ,,3“ oder ,5“ fir den Paralleleingang.

A\Achtung

[CE-konforme Produkte]

Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und von
der Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate und Verdrahtung abhéangig.
Aus diesem Grund kann die Erfillung der EMV-Richtlinie nicht fir SMC-
Bauteile zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in
Kundensystemen integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfullung der
EMV-Richtlinie fir das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und
Anlagen Uberprifen.

[Sicherheitshinweise in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen]
Wenn die Serie JXC in Kombination mit dem batterielosen Absolut-Encoder
eingesetzt werden soll, verwenden Sie einen Controller der Version V3.4 oder
S3.4 oder hoher. Siehe Seite 45 flr Details.

g N\
Antrieb und Controller werden als Paket verkauft.

Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller und
Antrieb korrekt ist.

<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte.>

+1 Uberprifen Sie die Modellnummer auf dem Typenschild des Antriebs.
Diese Nummer muss mit der des Controllers bereinstimmen.

LEFS25EB-400

1
\
\§ J

* Siehe Betriebsanleitung fiir die Verwendung dieser Produkte.
Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.

EtherCAT® Feldbus- | EtherNetIP™ Feldbus- | PROFINET Feldbus- | DeviceNet™ Feldbus- | 10-Link CC-Link Feldbus-
kompatibles Netzwerk | kompatibles Netzwerk kompatibles Netzwerk | kompatibles Netzwerk kompatibles Netzwerk | Schrittdateneingang
Dm ) o™ Dm -
Ausfiihrung q
|
|
}l
i JXC51
Serie JXCET1 JXCo1 JXCP1 JXCD1 JXCL1 JXCM1 JXC61
Merkmale EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link Parallel-l/O
Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang
. Schrittmotor 24 VDC
RemeathiSghicoy Batterieloser Absolut-Encoder
Max. Anzahl der Schrittdaten 64 Punkte
Versorgungsspannung 24 VDC
Details auf Seite 31 37




Serie LEFS

Technische Daten

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Modell LEFS25 LEFS32 LEFS40
Hub [mm]*! 50 bis 800 50 bis 1000 150 bis 1200
Nutzlast Horizontal 12 25 30 20 45 50 25 55 65
[kg]*2 Vertikal 0,5 7,5 15 4 10 20 2 2 23
Max. 500 20 bis 1100 |12 bis 750| 6 bis 400 | 24 bis 1200 |16 bis 800| 8 bis 400 | 30 bis 1200 |20 bis 85010 bis 300
501 bis 600 |20 bis 900|12 bis 540| 6 bis 270 | 24 bis 1200 |16 bis 800| 8 bis 400 | 30 bis 1200 |20 bis 850|10 bis 300
601 bis 700 |20 bis 630|12 bis 420| 6 bis 230 |24 bis 930|16 bis 620| 8 bis 310 | 30 bis 1200 |20 bis 850|10 bis 300
Axial | Hubbereich 701 bis 800 |20 bis 550|12 bis 330| 6 bis 180 |24 bis 750|16 bis 500| 8 bis 250 | 30 bis 1140 |20 bis 760|10 bis 300
801 bis 900 — — — 24 bis 61016 bis 410| 8 bis 200 |30 bis 930|20 bis 62010 bis 300
901 bis 1000 — — — 24 bis 50016 bis 340| 8 bis 170 |30 bis 780|20 bis 52010 bis 250
1001 bis 1100 — — — — — — 30 bis 66020 bis 440|10 bis 220
wif;;f(*e‘;t*z 1101 bis 1200 — — — — — — |30 bis 57020 bis 380|10 bis 190
[mm/s] Max. 500 |20 bis 90012 bis 600| 6 bis 300 |24 bis 80016 bis 650| 8 bis 325 |30 bis 750|20 bis 550|10 bis 300
501 bis 600 |20 bis 900|12 bis 540| 6 bis 270 |24 bis 800|16 bis 650| 8 bis 325 |30 bis 750|20 bis 550|10 bis 300
601 bis 700 |20 bis 630|12 bis 420| 6 bis 230 |24 bis 800|16 bis 620| 8 bis 310 |30 bis 750|20 bis 550|10 bis 300
.?: parallel |Hubbereich 701 bis 800 |20 bis 550|12 bis 330| 6 bis 180 |24 bis 750|16 bis 500| 8 bis 250 |30 bis 750|20 bis 550|10 bis 300
& 801 bis 900 — — — 24 bis 61016 bis 410| 8 bis 200 |30 bis 750{20 bis 55010 bis 300
901 bis 1000 — — — 24 bis 50016 bis 340| 8 bis 170 |30 bis 750|20 bis 52010 bis 250
1001 bis 1100 — — — — — — 30 bis 66020 bis 440|10 bis 220
1101 bis 1200 — — — — — — 30 bis 57020 bis 380|10 bis 190
Max. Beschleunigung/Verzégerung [mm/s?] 3000
I I Grundausfiihrung +0.02
Positionierwiederholgenauigkeit [mm] —— - -
Prézisionsausfiihrung +0,015 (Steigung H: +0,02)
Umkehrspiel [mm]*3 Gr“ulnfiausfl'][wung Max. 0,1
Prézisionsausfiihrung Max. 0,05
Spindelsteigung [mm] 20 12 6 [ 24 | 16 | 8 [ 3 [ 20 [ 10
StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2]*4 50/20
Funktionsweise Kugelumlaufspindel (LEFSCJ), Kugelumlaufspindel + Riemen (LEFSCI])
Fihrungsart Linearfihrung
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] Max. 90 (keine Kondensation)
MotorgréBe 042 56,4
5 | Motorausfiihrung Schrittmotor 24 VDC Batterieloser Absolut-Encoder
%_5 Encoder Batterieloser Absolut-Encoder (4096 Impulse/Umdrehung)
é’;: Nennspannung [V] 24 VDC +10 %
u;'j'g,. Leistungsaufnahme [W]*° 38 50 100
| Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand [W]* 16 44 43
Max. momentane Leistungsaufnahme [W]*” 57 123 141
9 | Ausfiihrung*® Spannungsfreie Funktionsweise
S Haltekraft [N] 47 78 157 72 108 216 75 113 225
;3 Leistungsaufnahme [W]*° 5 5 5
2 | Nennspannung [V] 24 VDC +10 %
#1 Bitte setzen Sie sich fur Hube, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
=2 Die Geschwindigkeit ist abhangig von der Nutzlast. Uberpriifen Sie das Geschwindigkeit-Belastungs-Diagramm (Fihrung) auf den Seiten 1 und 2.

Wenn die Kabellange 5 m Uberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab.

Richtwert zur Korrektur eines im Umkehrbetrieb entstandenen Fehlers.

StofB3festigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur Gewindespindel. (Der Versuch erfolgte mit dem

Antrieb im Ausgangszustand.)

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Fallversuch wurde sowohl in axialer als auch in vertikaler Richtung zur

Gewindespindel durchgefiihrt. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)

=5 Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.

«6 Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb Position gehalten wird.

=7 Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann fiir die Auswahl der
Spannungsversorgung verwendet werden.

*8 Nur mit Motorbremse

*9 Fur einen Antrieb mit Motorbremse muss die Leistungsaufnahme fiir die Motorbremse hinzugerechnet werden.

¥ %
)



Batterieloser Absolut-Encoder: i
Elektrischer Antrieb/Schlittenausfiihrung, Kugelumlaufspindel Serie LE F S

Abmessungen: paralleler Motor
I —

LEFS32R
Motoreinbaulage: linke Seite parallel
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© @ @
8 - o % - - -
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#1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3mm sein. (Empfohlene Hohe: 5 mm)
Beachten Sie auBerdem, dass andere Oberflachen als die Bezugsebene fiir Gehdusemontage (Gehauseseite B) iber die Bezugsebene flir Geh&dusemontage hervorstehen kénnen.
Stellen Sie daher sicher, dass ein Abstand von min. 1 mm vorhanden ist, um Beeintréchtigungen zwischen den Werkstlicken, der Ausrlistung usw. zu verhindern.

#2 Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zuriick zur Referenzposition verfahrt.

Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte Werkstticke nicht die Werkstlicke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert.

#3 Position nach der Riickkehr zur Referenzposition

«4 DerWertin [ ] zeigt an, wenn die Referenzierrichtung geéndert wurde.

Abmessungen [mm] Abmessungen [mm]
Modell L A B n D E Modell L A B n D E
LEFS32[11-50(] 245 56 | 180 4 — — LEFS32[11-550L] 745 | 556 | 680 | 10 4 600
LEFS32C11-100C] 295 | 106 | 230 4 — — LEFS32C11-600L] 795 | 606 | 730 | 10 4 600
LEFS32C11-150C] 345 | 156 | 280 4 — — LEFS32[11-6500] 845 | 656 | 780 | 12 5 750
LEFS32[11-200C] 395 [ 206 | 330 6 2 300 LEFS32[11-700L] 895 | 706 | 830 | 12 5 750
LEFS3211-250C] 445 | 256 | 380 6 2 300 LEFS3211-750] 945 | 756 | 880 | 12 5 750
LEFS32[ 1 1-300L] 495 | 306 | 430 6 2 300 LEFS32[11-800L] 995 | 806 | 930 | 14 6 900
LEFS3211-350C] 545 | 356 | 480 8 3 450 LEFS3211-850C] 1045 | 856 | 980 | 14 6 900
LEFS32C11-400C] 595 | 406 | 530 8 3 450 LEFS32C11-900C] 1095 | 906 | 1030 | 14 6 900
LEFS32[11-450C] 645 | 456 | 580 8 3 450 LEFS32(11-950L] 1145 | 956 | 1080 | 16 7 1050
LEFS32C11-500L] 695 | 506 | 630 10 4 600 LEFS32-1000C] | 1195 | 1006 | 1130 | 16 7 1050




Serie LEFS

Abmessungen: paralleler Motor

LEFS40R
B 15 Motoreinbaulage: linke Seite parallel
D x 150 (= E) 60 LEFS4OLD
150 6H9 (6°%) - - -
tiefe 5 153
- - = = ® ®
N~ '
«| I | EE |
@ @
Nx06.6 ] Motoreinbaulage: rechte Seite parallel
| LEFS40RL]
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® @®
L B ol |
E ©| ©
13 86 A (Schlittenverfahrweg) *2 86 62.4 a a
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| ©
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#1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3mm sein. (Empfohlene Héhe: 5 mm)
Beachten Sie auBerdem, dass andere Oberflachen als die Bezugsebene fiir Gehdusemontage (Gehduseseite B) iiber die Bezugsebene flir Geh&dusemontage hervorstehen kénnen.
Stellen Sie daher sicher, dass ein Abstand von min. 1 mm vorhanden ist, um Beeintréchtigungen zwischen den Werksticken, der Ausriistung usw. zu verhindern.

#2 Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zuriick zur Referenzposition verfahrt.
Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte Werkstticke nicht die Werkstlicke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert.

%3 Position nach der Riickkehr zur Referenzposition

«4 DerWertin [ ] zeigt an, wenn die Referenzierrichtung geéndert wurde.

Abmessungen [mm] Abmessungen [mm]
Modell L A B n D E Modell L A B n D E
LEFS40L11-150C] 4034 | 156 | 328 4 | — ] 150 LEFS40L11-650C] 903,4 | 656 | 828 | 12 | 5 750
LEFS40L11-2000] 4534 | 206 | 378 6 | 2 | 300 LEFS40L1J-7000] 9534 | 706 | 878 | 12 | 5 750
LEFS40L11-250L] 503,4 | 256 | 428 6 | 2 | 300 LEFS40011-7500] | 10034 | 756 | 928 | 12 | 5 750
LEFS40L]1-300C] 553,4 | 306 | 478 6 | 2 | 300 LEFS40[11-800] | 1053,4 | 806 | 978 | 14 | 6 900
LEFS40L1J-3500] 6034 | 356 | 528 8 | 3 | 450 LEFS40011-850C] | 11034 | 856 | 1028 | 14 | 6 900
LEFS40L1C1-400C] 653,4 | 406 | 578 8 | 3 | 450 LEFS40[11-900C] | 11534 | 906 | 1078 | 14 | 6 900
LEFS4011-4500] 7034 | 456 | 628 8 | 3 | 450 LEFS40011-9500] | 12034 | 956 | 1128 | 16 | 7 | 1050
LEFS40L11-500C] 753,4 | 506 | 678 | 10 | 4 | 600 LEFS40[11-1000] | 1253,4 | 1006 | 1178 | 16 | 7 [ 1050
LEFS40L11-550C] 8034 | 556 | 728 | 10 | 4 | 600 LEFS40001-1100C] | 1353,4 | 1106 | 1278 | 18 | 8 | 1200
LEFS40L11-600L] 8534 | 606 | 778 | 10 | 4 | 600 LEFS40001-1200C] | 1453,4 | 1206 | 1378 | 18 | 8 | 1200
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Batterieloser Absolut-Encoder

Elektrischer Antrieb mit Kugelumlauffiihrung
Riemenantrieb CE M

Serie LEFB LerB2s, 32

Bestellschliissel f}f

=

f '
ET-500| ||C|N|K-R1CD17T
gg & $ é & é $ énﬁhereAn aben zu den

LEFB|25

0 GréBe 9 Motorausfiihrung 9 Aquivalente 9 Hub*' [mm]
25 E Schrittmotor 24 VDC Steigung [mm] Hub Anm.
32 Batterieloser Absolut-Encoder | T | 48 | GroBe Verwendbarer Hub
300 bis 25 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000,
2000 1200, 1500, 1800, 2000
300 bis 32 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000,
2000 1200, 1500, 1800, 2000
6 Motoroption @ Signalgebermontage*? *3 *4 #5 0 Schutzband-Niederhalter
—_ ohne —_ Ohne —_ Standard
B mit Motorbremse C | Vorhanden (inkl. 1 Befestigungselement) N laufrollengefihrt (fettfrei)
9 Bohrungen fiir Passstift e Antriebskabelldnge
Unterseite / _ Robotikkabel [m]
— | Gehauseseite L—-—!!- — Ohne R8 86
B*S Unterseite Gehause.B R1 1,5 RA 10%6 Der Riemenantrieb der Serie LEFB
i ) R3 3 RB 15%6 kann nicht in vertikalen Anwendungen
K Gehéguseunterseite R5 5 RC 206 eingesetzt werden.
2 Bohrungen Gehauseunterseite

Alle nicht aufgefiihrten Posten entsprechen denen
des Standardproduktes. . ; ;
Siehe Web-Katalog fiir Details. Fir nédhere Angaben zu Signalgebern siehe Web-Katalog.
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Batterieloser Absolut-Encoder: )
Elektrischer Antrieb mit Kugelumlauffihrung Riemenantrieb Serle L E FB

@ Controller
—_ ohne Controller
cCCHO Mit Controller
.................. < C D 1 7 T
Schnittstellel 1 I ° Kommunikationssteckgr, I/0-Kabel*8 .
(Protokoll/Eingang/Ausgang) Montage Symbol Ausfuhrung" Verwendbare Schnittstelle
E EtherCAT® 7 Schraubmontage — Ohne Zubehor —
9 EtherNet/IP™ 8+7 DIN-Schiene S Gerader Kommunikationsstecker DeviceNet™
P PROEINET T T-Verzweigungs-Kommunikationsstecker | CC-Link Vers. 1,10
- . 1 1/0-Kabel (1,5 m) Paralleleingang
D DeviceNet™ Ein-Achscontroller
L 10-Link 3 1/0-Kabel (3 m) (NPN)
M CC-Link Vers. 1,10 5 1/0-Kabel (5 m) Paralleleingang (PNP)
5 | Paralleleingang (NPN)
6 | Paralleleingang (PNP)

=1 Bitte setzen Sie sich fir Hiibe, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung,
da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.

«2 Falls 2 oder mehr Befestigungselemente erforderlich sind, diese bitte separat
bestellen. (Teilenummer. LEF-D-2-1 Siehe Web-Katalog flir Details).

«3 Signalgeber separat bestellen. (Siehe Web-Katalog fir Details).

=4 Bei der Wahl von ,—* wird das Produkt ohne eingebauten Magnet fiir einen
Signalgeber geliefert, sodass das Befestigungselement nicht verwendet werden
kann. Stellen Sie sicher, dass Sie von Anfang an das geeignete Modell
auswahlen, da das Produkt nach dem Kauf nicht mehr umgerustet werden kann

#5 Flr ndhere Angaben zur Montage (Methode) siehe Web-Katalog.

«6 Fertigung auf Bestellung

«7 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte separat bestellen.

#8 Wahlen Sie ,—*“ fur alle Modelle auBer DeviceNet™, CC-Link oder
Paralleleingang.
Wahlen Sie ,—*, ,S* oder , T fiir DeviceNet™ oder CC-Link.
Wahlen Sie ,—, 1%, ,3“ oder 5 fir den Paralleleingang.

A\Achtung

[CE-konforme Produkte]

Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und von der
Beeinflussung sonstiger elektrischer Geréate und Verdrahtung abhangig. Aus
diesem Grund kann die Erflllung der EMV-Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile
zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen
integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfullung der EMV-Richtlinie fur das
Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen tberpriifen.

[Sicherheitshinweise in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen]
Wenn die Serie JXC in Kombination mit dem batterielosen Absolut-Encoder
eingesetzt werden soll, verwenden Sie einen Controller der Version V 3 . 4 oder
S3.4 oder héher. Siehe Seite 45 fiir Details.

Antrieb und Controller werden zusammen als Paket verkauft.

Stellen Sie sicher, dass die Controller-AntriebsKombina-
tion korrekt ist.

<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte.>

#1  Uberprifen Sie die Modellnummer auf dem Typenschild des Antriebs.
Diese Nummer muss mit der des Controllers iibereinstimmen.

LEFB25ET-500

#1

- J

* Siehe Betriebsanleitung fiir die Verwendung dieser Produkte.
Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.

EtherCAT® EtherNet/IP™ | PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link Schrittdateneingang
| J ) |
Ausfiihrung q
|
|
}l
i JXC51
Serie JXCET1 JXCo1 JXCP1 JXCD1 JXCL1 JXCM1 JXC61
Merkmale EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link Parallel-l/O
Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang
: Schrittmotor 24 VDC
Repat RN Batterieloser Absolut-Encoder
Max. Anzah! der Schrittdaten 64 Punkte
Versorgungsspannung 24 VDC
Details auf Seite 37
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Serie LEY
Typenauswahl

Geschwindigkeit-Last-Diagramm (Flhrung)

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

des Standardproduktes.
Siehe Web-Katalog flr Details.

Alle nicht aufgefiihrten Posten entsprechen denen

Horizontal Vertikal
LEY25[E fur Beschleunigung/Verzégerung: 2000 mm/s2 LEY25[E
80 i I I 35
70 Steigung 3: LEY25EC 30 ‘
= ‘ ‘ ‘ Steigung 3: LEY25EC
= 8 Steigung 6: LEY25EB g
8 50 7
N T 20
5 N
2 40 2 16
g 30 Ss. Steigung 12: LEY25EA o Steigung 6: LEY25EB
S £ 10 | |
¥ 20 N S 8 Steiqung.
2 1 \ > Steigung 12: LEY25EA
10 1
: \ ~~~~ ‘
0 0 -
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
LEY32[E fur Beschleunigung/Verzégerung: 2000 mm/s2 LEY32[E
90 ‘ 50
80 Steigung 4: LEY32EC 43 Steigung 4: LEY32EC
S 70 | | _. 40
7 60 | | LEY32E 2
@ Steigung 8: B =
I s N \ g 30
Z 15 N | E Steigung 8: LEY32EB
s 4 9% Steigung 16: LEY32EA ° gg ~
S 30 s g
20 AN 5 11 Steigung 16: LEY32EA
£ 5 N Z 10 S
10 A .
N~~
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
LEY40LIE fur Beschleunigung/Verzégerung: 2000 mm/s? LEY40LIE
100 I I I 60 I I
90 Steigung 4: LEY40EC 53 Steigung 4: LEY40EC
— \ \ |
5 80 | | =
% 70 Steigung 8: LEY40EB = 4
£ 60 | | g
R % | | S
o 0 R Steigung 16: LEY40EA z o7 Steigung 8: LEY40EB
© ~ <
5 \\ % 20
= 9] . .
S 20 > > 13 -ﬁ‘.—\ Steigung 16: LEY40EA
0 0 ==
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
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Typenauswahl Serie LE Y

Alle nicht aufgefliihrten Posten entsprechen denen des
Standardproduktes.
Kraft- Umrechnungsdiagramm (Fiihrung) Siehe Web-Katalog fiir Details.
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder Grenzwerte fiir Schubkraft und Schwellenwert im Verhéltnis zur Schubgeschwindigkeit
. . Vorschubgeschwindigkeit |  Vorschubkraft
LEY25LIE il SalleEEE I (mms] (Einstellwert der Schubkrafl)
500 ‘ I LEY25C]E A/B/C 21 bis 35 40 bis 50 %
L eigung 3: :
| \/ A 24 bis 30 . o
400 —steigung 6: LEY25EB LEY32[1E . 21bis 30 50 bis 70 %
| Steigung 12: LEY25EA A 24 bis 30
= 300 .
50 bis 65 %
Z I X x/ Mzl B/C 21 bis 30 °
S 200
4 L ‘){
100 = — Einstellwerte fiir vertikal aufwérts gerichtete Schubanwendungen
ol Min. 30% < Min. 50% Modell LEY25CE LEY32[E LEY40LIE
10 20 30 40 50 60 70 Steigung A|B|C|A|B|C|A|B|C
Einstellwert der Schubkraft [%] Nutzlast [kg] 25 5 10 | 45 9 18 ’ 4 | 28
Schubkraft 50 % 70 % 65 %
[ Umgebungstemperatur | Einstellwert der Schubkraft [%] | Einschaltdauer [%] \Kontlnwerhche Schubzeit [Min.]|
| Max. 40 °C | Max. 50 | 100
LEY32[IE
800

i Steigung 4: LEY32EC

700 ‘ ‘
600 —Stelgung 8: LEY32E“
500 [Steigung 16: LEY32E"

400
300 ]

Kraft [N]

200 - : — 1 :
100 _{ Min. 30% > <_ Min. 70% %
0
10 20 30 40 50 60 70 80 90
Einstellwert der Schubkraft [%]

[ Umgebungstemperatur | Einstellwertwert der Schublaft %] | Einschaltdauer [%)] \KontlnwerhcheSchubzen[MmH
[ Max. 40 °C | Max. 70 100

LEY40LIE

1100
1000 %Stelgung4 LEY40EC —
900 F—gteigung 8: LEY40EB
800 F—gieiqung 16: LEYA0EA X
N\

700
600
500
400
300
200

100 :—{ Min. 35% —_>— < Min. 65% '—
O 1

10 20 30 40 50 60 70 80 90

Kraft [N]

-.‘.-\
1L

Einstellwert der Schubkraft [%]

[ Umgebungstemperatur| Einstellwert der Schubkraft %] | Einschaltdauer [%)] \KontmwerllcheSchubzen[MmH
[ Max. 40 °C | Max. 65 | 100
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Batterieloser Absolut-Encoder

Elektrischer Zylinder

Serie LEY LEvY2s,32, 40

Bestellschliissel

Motor-Montagelage:
oben parallel

LEY 25| |E

B

30

R1 |CD17T

00

0

9 Motoreinbaulage

0

C
600 o o

C€ Nss

Motor-Montagelage:
axial

9 Motorausfiihrung

Fir nédhere Angaben zu den
Controllern siehe folgende Seite.

e Spindelsteigung [mm)]

BaugroBe — | Oben/Parallel E Schrittmotor 24 VDC Symbol|  LEY25 LEY32/40
25 D Axial Batterieloser Absolut-Encoder A 12 16
32 B 6 8
40 C 3 4
9 Hub*! [mm] @ Motoroption*? o Kolbenstangengewinde
Hub Anm. C Mit Motorabdeckung — Kolbenstangen-Innengewinde
GroBe Verwendbarer Hub W | Mit Motorbremse/Motorabdeckung M Kolbenstangen-AuBengewinde
30 bis 400/ 25 3(5)05208 00, 150, 200, 250, 300, 4{/— (1 Stck. Kolbenstangenmutter ist inbegriffen.)
) Motor :‘
30 bis 500/ 32/40 30, 50, 100, 150, 200, 250, 300,
350, 400, 450, 500
e Montage*® 9 Antriebskabelldnge
. Motor-Einbaulage Robotikkabel m
Symboll - Ausflhrung e o Axigal — Ohne R8 88 -
_ Gew@ndebohrungen bgidsei(ig/ ‘ PS P Fr:; 1'2 23 12;
Gehauseunterseite mit Gewindborung4 RS : RC 207
L FuB [ J —
F Flansch vorne*4 @6 [
G Flansch hinten*4 @+7 —
D Gabelbefestigung*s [ ] —

Alle nicht aufgefiihrten Posten entsprechen
denen des Standardproduktes.

Siehe Web-Katalog fiir Details.
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Batterieloser Absolut-Encoder:
Elektrischer Zylinder

Serie LEY

@ Controller
— ohne Controller
CLod Mit Controller
................. > C D 1 7 T
Schnittstelle (Protokoll /l 1 I ® Kommunikationsstecker, I/0-Kabel*'°
dig. E/A) Montage Symbol Ausfiihrung Verwendbare Schnitistelle
E EtherCAT® 7 Schraubmontage — Ohne Stecker/Kabel —
9 EtherNet/IP™ 8+9 DIN-Schiene S Gerader Kommunikationsstecker DeviceNet™
P PROEINET T T-Verzweigungs-Kommunikationsstecker | CC-Link Vers. 1,10
D DeviceNet™ Fiir eine Achse 1 VO-Kabel (1,5 m) Paralleleingang (NPN)
L 10-Link = VO-Kabel (3 m) Paralleleingang (PNP)
M CC-Link Vers. 1,10 5 /O-Kabel (5 m)
5 | Paralleleingang (NPN)
6 | Paralleleingang (PNP)

1 Bitte setzen Sie sich fiir Hibe, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese als
Sonderbestellung gefertigt werden.

#2 Wird ,Mit Motorbremse/Motorabdeckung” bei der Motoreinbaulage "oben parallel" ausgewahlt,
wird das Motorgeh&use bei einem Hub kleiner 3 0 mm bei der BaugréBe 4 0 am
Kolbenstangenende Uberstehen. Achten Sie daher beim Anbau von Werkstiicken darauf.

3 Befestigungselemente werden mitgeliefert (nicht montiert).

=4 Bei Montage in horizontaler Richtung mit Flansch vorne, Flansch hinten oder beidseitigen
Gewindebohrungen ist der Antrieb innerhalb des folgenden Hubbereichs zu verwenden.

- LEY25: max. 200 - LEY32/40: max. 100
5 Bei Montage der Ausfiihrung mit Gabelbefestigung den Antrieb innerhalb des folgenden

Hubbereichs verwenden.
- LEY25: max. 200 - LEY32/40: max. 200

/A\Achtung

[CE-konforme Produkte]

Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und von
der Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate und Verdrahtung abhéangig.
Aus diesem Grund kann die Erfullung der EMV-Richtlinie nicht fir SMC-
Bauteile zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in
Kundensystemen integriert sind. Daher muss der Kunde die Erflllung der
EMV-Richtlinie fir das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und
Anlagen Uberprifen.

[Sicherheitshinweise in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen]
Wenn die Serie JXC in Kombination mit dem batterielosen Absolut-Encoder
eingesetzt werden soll, verwenden Sie einen Controller der Version V3.4 oder
S3.4 oder hoher. Siehe Seite 45 flr Details.

#6 Die Ausfiihrung mit Flansch vome ist nicht fir die Ausfihrung LEY 4 0 mit Hub 3 0 mm und
Motoroption ,Mit Motorbremse/Motorabdeckung* verfiigbar.
«7 Die Ausfiihrung mit Flansch hinten ist fir LEY32/40 nicht verfiigbar.
8 Fertigung auf Bestellung
#9 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte separat bestellen.
«10 Wahlen Sie ,—* fir alle Modelle auBer DeviceNet™, CC-Link oder Paralleleingang.
Wahlen Sie ,—, ,S* oder , T* fiir DeviceNet™ oder CC-Link.
Wahlen Sie ,—*, 1%, ,3" oder ,5" fir den Paralleleingang.

4 N\
Antrieb und Controller werden zusammen als Paket verkauft.

Stellen Sie sicher, dass die Controller-
Antriebs-Kombination korrekt ist

<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte.>

1 Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem Typenschild des Antriebs.
Diese Nummer muss mit der des Controllers ibereinstimmen.

EsEw |

#1

\

# Siehe Betriebsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte.
Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.

EtherCAT® EtherNet/IP™ | PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link Schrittdateneingang
| J 2] |
Ausfiihrung :
&=
A /)

i JXC51
Serie JXCET1 JXCo1 JXCP1 JXCD1 JXCL1 JXCM1 JXC61
Merkmale EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link Parallel-l/O

Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang
: Schrittmotor 24VDC
Remipatblogiictay Batterieloser Absolut-Encoder
Max. Anzah! der Schrittdaten 64 Punkte
Versorgungsspannung 24 VDC
Details auf Seite 31 37
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Serie LEY

Technische Daten

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Modell LEY25 LEY32 LEY40
. (3000 [mm/s2]) 20 40 60 30 45 60 50 60 80
Nutzlast|Horizontal
[kg]* (2000 [mm/s2]) 30 55 70 40 60 80 60 70 90
Vertikal | (3000 [mm/s?]) 8 16 30 11 22 43 13 27 53
Vorschubkraft [N]*2#3%4 63 bis 122 |126 bis 238|232 bis 452 80 bis 189 (156 bis 370|296 bis 707|132 bis 283|266 bis 553| 562 bis 1058
Geschwindigkeit [mm/s]*4 18 bis 500 | 9 bis 250 | 5 bis 125 | 24 bis 500 | 12 bis 300 | 6 bis 150 | 24 bis 500 | 12 bis 300 | 6 bis 150
Max. Beschleunigung/Verzégerung [mm/s?] 3000
2 Schubgeschwindigkeit [mm/s]*® Max. 35 [ Max. 30 [ Max. 30
'.E Positionierwiederholgenauigkeit [mm] +0,02
< | Umkehrspiel [mm]*6 Max. 0,1
Spindelsteigung [mm] 12 6 3 [ e [ 8 [ 4 | 16 | 8 [ 4
StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2]*” 50/20
Funktionsweise Kugelumlaufspindel + Riemen (LEY)/Kugelumlaufspindel (LEYID)
Flihrungsart Gleitlager (Kolbenstange)
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] Max. 90 (keine Kondensation)
5 | MotorgréBe 42 56,4 \ [156,4
-.g Motorausfiihrung Schrittmotor 24 VDC Batterieloser Absolut-Encoder
% Encoder Batterieloser Absolut-Encoder (4096 Impulse/Umdrehung)
:},-’- Nennspannung [V] 24 VDC £10 %
£ | Leistungsaufnahme [W]*3 40 50 50
é Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand [W]*® 15 48 48
i | Max. momentane Leistungsaufnahme [W]*'0 48 104 106
¢ | Ausfiihrung*' Spannungsfreie Funktionsweise
§ [Raltekraft [N] 78 157 294 108 216 421 127 [ 265 519
'_g_ Leistungsaufnahme [W]*12 5 5 5
2 Nennspannung [V] 24 VDC +10 %

*1

*2
#3

*6

7

8
*9

Horizontal: Um die max. Nutzlast zu verfahren externe Fuhrung notwendig (Reibungskoeffizient der Filhrung: max. 0,1) Die tatsdchliche Nutzlast und
Verfahrgeschwindigkeit ist abhangig von der Bedingung der externen Fihrung. Die Geschwindigkeit ist abhéngig von der Nutzlast. Siehe
»Typenauswahl“ auf Seite 11.

Vertikal: Die Geschwindigkeit ist abhéngig von der Nutzlast. Siehe , Typenauswahl auf Seite 11.

Die Werte in () geben die Beschleunigung/Verzégerung an.

Stellen Sie diese Werte auf max. 3000 [mm/s2].

Die Genauigkeit der Schubkraft betragt £20 % (v. E.).

Die Schubkraftwerte fir LEY25L]E betragen 30 % bis 50 %, fur LEY32LIE 30 % bis 70 %, und fur LEY40LJE 35 % bis 65 %.

Die Schubkraftwerte sind von der Einschaltdauer und der Vorschubgeschwindigkeit abhéngig. Fir nahere Angaben siehe ,Typenauswahl“ im Web-
Katalog.

Geschwindigkeit und Kraft kdnnen je nach Kabellange, Last und Montagebedingungen variieren. Wenn die Kabelldnge 5 m Uberschreitet, nimmt der
Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab. (Bei 15 m: reduziert um bis zu 20 %)

Die zulassige Geschwindigkeit fur den Schubbetrieb. Wird eine Last im Schubbetrieb bewegt, darf die Kraft den Wert der max. vertikalen Nutzlast nicht
Uberschreiten.

Richtwert zur Fehlerkorrektur im reziproken Betrieb.

StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer und senkrechter Richtung zur Gewindespindel. (Der Versuch erfolgte mit dem
Antrieb in Startphase.)

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Fallversuch wurde sowohl in axialer als auch in vertikaler Richtung zur
Gewindespindel durchgefiihrt. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)

Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.

Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Position gehalten wird. AuBer wahrend des
Schubbetriebs

%10 Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann fir die Wahl der

Spannungsversorgung verwendet werden.

#11 Nur mit Motorbremse
12 FUr einen Antrieb mit Motorbremse muss die Leistungsaufnahme der Motorbremse hinzugerechnet werden.
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Batterieloser Absolut-Encoder: i
Elektrischer Zylinder/Mit Kolbenstange Serie LE Y

Abmessungen

Ausfiihrung mit oben parallelmontiertem Motor

25 A 25 A
Mit Motorabdeckung: LEY 321 IB-[IC Mit Motorbremse/Motorabdeckung: LEY 32 1L 1B-[1W
40 C 40 C
—— Anschluss —
— Anschluss — 15
Motorkabel
24 Bremskabel| | o
I S 232 N
/| « ol <
© ] © N
\/ S =
Motorkabel £ Motorkabel Bremskabel £| |Motorkabell|
(2xQ@5) s (2x@5) @35 | 3
X2 s G o] g t
< X 24
)] [mm] D
L GroBe| T2 | Xz [ XN
=1 g F 25 75 (885 — K [mm]
\ = 32 B85 |985 _ d GroBe| T2 | Xo
40 B85 [1205 25 75 |129
Q0 Material i 32 85 [1415
D Motorabdeckung: 8 40 8,5 [163,5
\ Kunstharz
Ausfiihrung mit axial montiertem Motor
25 A
Mit Motorabdeckung: LEY32 DL IB-[IC
40 C
[mm]
o _ GroBe Hubbereich A T2 X2 L CVv
d_ ‘ Max. Hub 100 198,5
\ D 25 — 75 | 685 | 46 545
¥ Min. Hub 101, max. Hub 400 {223,5
> ==
o /; o i Max. Hub 100 220
7
‘ = a2 Min. Hub 101, max. Hub 500 250 85 35 60 1695
L ' X a0 | Mex Hub 100 242 65 | 955 | 60 95
A + Hub Min. Hub 101, max. Hub 500 272
25 A
Mit Motorbremse/Motorabdeckung: LEY 32 D[ 1B-[1W
40 C
o
&
WV ;
Bremskabel Motorkabel = GroBe Hubbereich A T2 | X2 L | CV
(2x@5) g o5 Max. Hub 100 239 s 109 46 |544
o < Min. Hub 101, max. Hub 400 | 264 |~ ’
' 3 [ FUb 100 265 k5 (1165 | 60 |695
Min. Hub 101, max. Hub 500 | 293 [ ’ ’
o 40 Max. Hub 100 285 | 5 l|i3ss 60 1695
i Min. Hub 101, max. Hub 500 | 315 |’ ’ ’
L X2
A + Hub

Die Steckerabmessungen und die Motorhéhe sind unterschiedlich zur bestehenden Serie LE.
Alle nicht genannten Abmessungen entsprechen denen des Standardproduktes.
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Serie LEYG

Typenauswahl

Geschwindigkeit-Last-Diagramm (Fuhrung)
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Alle nicht aufgefiihrten Posten entsprechen denen
des Standardproduktes.
Siehe Web-Katalog fur Details.

Horizontal Vertikal
LEYG25 MDE fur Beschleunigung/Verzégerung: 2000 mm/s2 LEYG25 MDE
80 I ‘ ‘ 35
Steigung 3: LEYG25'EC
Zz 94ng L | 29 == Steigung 3: LEYG25Y'EC
55 Steigung 6: LEYG25 EB
g 50 g 20 ‘
8 N . " g 15 , Steigung 6: LEYG25"'EB
8 30 Steigung 12: LEYG25 | EA 3 L
= % = 10 ‘ ‘
I 1
20 PN 2 . Steigung 12: LEYG25!"EA
10 1 ~
1 \ ~~~ -
0 1 m— 0
0 100 200 300 400 500 600 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
LEYG32 MDE fir Beschleunigung/Verzégerung: 2000 mm/s2 LEYG32 MDE
90 I I I 50 ‘
80 Steiqung 4: LEYG32'' EC
o 41| Steigung 4: LEYG32 }'EC
70 ‘ ‘ 40
60 Steigung 8: LEYG32 ' EB
2 50 | 2 0
% 45 . . m 7}
£ 40 s, Steigung 16: LEYG32 ' EA 2 Steigung 8: LEYG32 }'EB
2 30 < 2 ‘
20 N ™~ 10 | Steigung 16: LEYG32 ' EA
10 L
0 N 0
0 100 200 300 400 500 600 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
LEYG40MDE fir Beschleunigung/Verzégerung: 2000 mm/s2 LEYG"-OMDE
100 : : : 60
90 Steigung 4: LEYG40 }' EC "
80 | | | 51 Steigung 4: LEYG40_ EC
\ \
70 Steigung 8: LEYG40‘ VEB 40
T 60 =)
% 50 \Steigung 16: LEYG40 ' EA %
5 4 SN 5 2 - |Steigung 8: LEYG40 }'EB
z S z 20 i i i
20 >, " i Steigung 16: LEYG40 " EA
TM\
0 0 S==—
0 100 200 300 400 500 600 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
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Kraft-Umrechnungsdiagramm (Fithrung)

Typenauswahl Serie LE YG

Alle nicht aufgefiihrten Posten entsprechen denen
des Standardproduktes.
Siehe Web-Katalog flr Details.

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Grenzwerte fiir Schubkraft und Schwellenwert im Verhéltnis zur Schubgeschwindigkeit

M . Schubgeschwindigkeit Schubkraft
LEYG25 L LIE Modell Steigung [mm/s] (Eingabewert)
500 ‘ T LEYG25'[IE A/B/C 21 bis 35 40 bis 50 %
F Steigung 3: LEYG25 | EC A 24 bis 30
| | A LEYG32!'E 50 bis 70 %
499 ™ Steigung 6: LEYG25 '.'fEB) - : BIC 21 bis 30
. M .
= 300 Steigung12LEYG25, EA M A 24 bis 30 ) .
2 I /< x/ LEYG40)'IE 5IG 1 bis 30 50 bis 65 %
©
g 2007 /{
100 — —] Einstellwerte fiir vertikal aufwérts gerichtete Schubanwendungen
o L L. 50% — < Min. 50% Modell LEYG25YE | LEYG32YCE | LEYG40'CIE
10 20 30 40 50 60 70 Steigung A|B|C| A B|C|A|B|C
Einstellwert der Schubkraft [%] Nutzlastikg] | 15 ] 4 | 9 |25] 7 |16 | 5 | 12 | 26
Schubkraft 50 % 70 % 65 %

[ Umgebungstemperatur | Einstellwert der Schubkraft [%] | Einschaltdauer [%] | Kontinuierliche Schubzeit [Min.] |

| Max. 40 °C | Max. 50 100 | Keine Einschréankung |
LEYG32)'[IE
800 T T L
700 Steigu‘ng 3: LE‘YG32 LEC
600 I Steigung 6: LEYG32'EB
= 500 — Stigung12LEYGR2 Y EA
= 400
5 [
¥ 300
200 | — /i
100 [{ Min. 30% —> <~ Min. 50%
0
10 20 30 40 50 60 70 80 90
Einstellwert der Schubkraft [%]

[ Umgebungstemperaiur | Einstellwert der Schubkraft [%] | Einschaltdauer [%] |Kontinuierliche Schubzeit [Min.]|

| Max. 40 °C | Max. 70 100 | Keine Einschrénkung |
LEYG40)IE
1 100 T T T
1000 | Steigung 4: LEYG40 }'EC —
ggg I Steigung 8: LEYG40'' EB i
700 L Steigung 12:LEYG40}'E i
Z 600 Ff — a\ :
£  500F : :
g 400f ;
300 F = —
200 | T i
100 —{ Min. 30% > L Min. 50% )—
O 1 1
10 20 30 40 50 60 70 80 90
Einstellwert der Schubkraft [%]

[Umgebungstemperatur| Einstellwert der Schubkraft [%] | Einschaltdauer [%] |Kontinuierliche Schubzeit [Min.]|

[ Max. 40 °C |

Max. 65

100

|Keine Einschréankung|
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Batterieloser Absolut-Encoder

Elektrischer Zylinder/

Mit Fuhrungsstange
Serie LEY @G LevaG2s, 32, 40

Bestellschliissel

C€ Nss

LEYG

‘%:‘ [ Y

Motor-Einbaulage: Motor-Einbaulage:
Oben Parallel Axial

25

E

B

-190

-R1] CD17T

o

M
0o

06

0

C
0 o

o o

Fiir ndhere Angaben zu den
Controllern siehe folgende Seite.

o 9 Fuhrungsart*' 9 Motor-Einbaulage 0 Motorausfiihrung
BaugroéBe M Gleitlager — Oben Parallel E Schrittmotor 24 VDC
25 L Kugelfiihrung D Axial Batterieloser Absolut-Encoder
32
40
e Spindelsteigung [mm] 6 Hub*2 *3[mm] o Motoroption*4
Code LEYG25 LEYG32/40 Hub Verwendbarer Hub C Mit Motorabdeckung
A 12 16 , 30, 50, 100, 150, W | Mit Motorbremse/Motorabdeckun
B 6 8 30bis 3001 54, 550, 300 :
C 3 4
e Fiihrungsoption*® @ Antriebskabellange
— Ohne Robotikkabel [m]
F Schmiermittelriickhaltung — Ohne R8 8*6
R1 1,5 RA 10%6
R3 3 RB 15%6
R5 5 RC 20%6

Fiir ndhere Angaben zu Signalgebern siehe Web-Katalog.

Verwendung von Signalgebern fiir die Ausfiihrung mit Fiihrungsstange der Serie LEYG

* Signalgeber von der Vorderseite aus mit hervorstehender Kolbenstange (Platte) einfihren.

* Signalgeber kdnnen nicht befestigt werden, wenn sich Teile hinter der Fiihrungsbefestigung befinden (die Seite, an der
die Kolbenstange hervorsteht).

¢ Wenn ein Signalgeber an der Seite verwendet werden soll, an der die Kolbenstange hervorsteht, wenden Sie sich bitte an
SMC, da dies als Sonderbestellung gefertigt wird.

Alle nicht aufgefiihrten Posten entsprechen

denen des Standardproduktes.
Siehe Web-Katalog fiir Details.
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Batterieloser Absolut-Encoder i
Elektrischer Zylinder / Mit Fiihrungsstange Serie LE YG

@ Controller
— ohne Controller
CLHMOICT Mit Controller
................. > C D17IT
Schnittstelle (Serielle® 1 I © Kommunikationsstecker, I/0-Kabel*®

Kommunikation / dig. E/A) Montage Symbol Ausfuhrung Verwendbare Schnittstelle
E EtherCAT® 7 Schraubmontage — Ohne Stecker / Kabel —

9 EtherNet/[P™ 8+7 DIN-Schiene S Gerader Kommunikationsstecker DeviceNet™

P PROFEINET T T-Verzweigungs-Kommunikationsstecker | CC-Link Vers. 1,10
D DeviceNet™ Ein-Achscontroller 1 VO-Kabel (1,5 m) Paralleleingang (NPN)

L 3 [/O-Kabel (3 m) !

L IO-Link /O-Kabel Paralleleingang (PNP)
M CC-Link Vers. 1,10 ) -Kabel (5 m)

5 | Paralleleingang (NPN)

6 | Paralleleingang (PNP)

#1 Wenn [M: Gleitlager] ausgewahlt ist, ist die max. Geschwindigkeit der Spindelsteigung
[A] 4 0 0 mm/s (im Leerlauf, horizontale Montage). Auch bei horizontaler Last /
Momentenlast ist die Geschwindigkeit begrenzt. Fiir ndhere Angaben siehe

,Typenauswahl“ im Web-Katalog.

=2 Bitte setzen Sie sich fiir Hibe, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese

als Sonderbestellung gefertigt werden.

#3 Fir MontagegroBen 32/4 0 mit Motor-Einbaulage "Parallel" und einem Hub von max.

50 mm besteht eine Beschrénkung. Siehe Abmessungen.

=4 Wenn ,Mit Motorbremse/Motorabdeckung” als Ausfihrung mit Motor-Einbaulage
"Parallel" ausgewahlt wurde, wird das Motorgehduse bei einem Hub von weniger als

3 0 bei der BaugréBe 4 0 am Ende (berstehen. Achten Sie vor der Wahl eines
Modells darauf, dass Antriebs-Anbauteile o. &. nicht mit dem Gehause kollidieren.

#5 Ein Filzeinsatz verhindert, dass UbermaBig Schmiermittel nach auBen gelangt. Nur
fir Gleitlager der GréBen 25, 32 und 4 0 verfiigbar (siehe ,Konstruktion“ im Web-
Katalog).

#6 Fertigung auf Bestellung

«7 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte separat bestellen.

#8 Wahlen Sie ,—* fiir alle Modelle auBer DeviceNet™, CC-Link oder Paralleleingang.
Wahlen Sie ,—*, ,S* oder ,T* fiir DeviceNet™ oder CC-Link.
Wéhlen Sie ,—, 1%, ,3“ oder ,5" fir den Paralleleingang.

A\ Achtung

[CE-konforme Produkte]

Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und von der
Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate und Verdrahtung abhangig. Aus
diesem Grund kann die Erfullung der EMV-Richtlinie nicht fur SMC-Bauteile
zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen
integriert sind. Daher muss der Kunde die Erflllung der EMV-Richtlinie fiir das
Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen uberpriifen.

[Sicherheitshinweise in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen]
Wenn die Serie JXC in Kombination mit dem batterielosen Absolut-Encoder
eingesetzt werden soll, verwenden Sie einen Controller der Version V 3 . 4 oder
S3.4 oder héher. Siehe Seite 45 fiir Details.

4 N\
Antrieb und Controller werden zusammen als Paket verkauft.

Stellen Sie sicher, dass die Controller-
Antriebs-Kombination korrekt ist.

<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte.>

1 Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem Typenschild des
Antrigbs. Die Modellnummer muss mit der des Controllers
Ubereinstimmen. e

#1

- _J
= Siehe Betriebsanleitung flr die Verwendung dieser Produkte.

Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.

EtherCAT® EtherNet/IP™ | PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link
Schrittdateneingabe
o) s ] )
Ausfiihrung
)

i JXC51
Serie JXCET1 JXCo1 JXCP1 JXCD1 JXCL1 JXCM1 JXC61
Merkmale EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link Parallel-l/O

Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang
: Schrittmotor 24VDC
RemeathiSghicoy Batterieloser Absolut-Encoder
Max. Anzah! der Schrittdaten 64 Punkte
Versorgungsspannung 24 VDC
Details auf Seite 37
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Serie LEYG

Technische Daten

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Modell LEYG25Y LEYG32} LEYG40Y
Besch';:':)'g“[':g'r‘:/’:flge’”"g 20 40 60 30 45 60 50 60 80
Horizontal - -
H(‘;tli'fSt Besch';:’;g”{'ﬂelzgge"‘"g 30 55 70 40 60 80 60 70 )
Vertikal | Behieungungerzbgerung 7 15 29 9 20 4 11 25 51
3000 [mm/s?]
Vorschubkraft [N]#2#3%4 63 bis 122 | 126 bis 238 | 232 bis 452 | 80 bis 189 | 156 bis 370 | 296 bis 707 | 132 bis 283 | 266 bis 553 | 562 bis 1058
a Geschwindigkeit [mm/s]*4 18 bis 500 | 9 bis 250 | 5 bis 125 | 24 bis 500 | 12 bis 300 | 6 bis 150 | 24 bis 500 | 12 bis 300 | 6 bis 150
-2 | Max. Beschleunigung/Verzogerung [mm/s?] 3000
E Schubgeschwindigkeit [mm/s]*5 Max. 35 [ Max. 30 [ Max. 30
Positionierwiederholgenauigkeit [mm] +0,02
Umkehrspiel [mm]*6 Max. 0,1
Spindelsteigung [mm] 12 6 3 \ 16 \ 8 \ 4 \ 16 8 4
StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2]*7 50/20
Funktionsweise Kugelumlaufspindel + Riemen (LEYGLCI), Kugelumlaufspindel (LEYGOCD)
Fiihrungsart Gleitfuhrung (LEYGCIM), Kugelfiihrung (LEYGLIL)
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] Max. 90 (keine Kondensation)
< | MotorgréBe 042 [ 56,4 [ 56,4
S | Motorausfiihrung Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder
% Encoder Batterieloser Absolut-Encoder (4096 Impulse/Umdrehung)
& | Nennspannung [V] 24 VDC +10 %
£ | Leistungsaufnahme [W]*8 40 50 50
% Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand [W]¢ 15 48 48
| Max. momentane Leistungsaufnahme [W]*1° 48 104 106
¢ | Ausfiihrung*!! Spannungsfreie Funktionsweise
§ |Haltekraft [N] 78 157 294 108 216 421 127 265 519
_'g_ Leistungsaufnahme [W]*12 5 5 5
2 Nennspannung [V] 24 VDC +10 %

#1 Horizontal: Zur Unterstitzung der Last ist eine externe Fuhrung notwendig (Reibungskoeffizient der Fiilhrung: max. 0,1) Die tatséchliche Nutzlast und

Verfahrgeschwindigkeit ist abhéngig von der Bedingung der externen Filhrung. AuBerdem ist die Geschwindigkeit abhéngig von der Nutzlast. Siehe

»Typenauswahl“ auf Seite 17.

Vertikal: Die Geschwindigkeit ist abhéngig von der Nutzlast. Siehe ,Typenauswahl” auf Seite 17.

Stellen Sie die Werte fiir Beschleunigung/Verzégerung auf max. 3000 [mm/s2].

Die Schubkraftgenauigkeit betragt £20 % (v. E.).

Die Schubkraftwerte fir LEYG25CCJE betragen 30 % bis 50 %, flir LEYG32CIE 30 % bis 70 %, und fur LEYG40CE 35 % bis 65 %.

Die Schubkraftwerte sind von der Einschaltdauer und der Schubgeschwindigkeit abhéngig. Fir nahere Angaben siehe ,Typenauswahl* im Web-

Katalog.

Geschwindigkeit und Kraft kdnnen je nach Kabelldnge, Last und Montagebedingungen variieren. Wenn die Kabellange 5 m Uberschreitet, nimmt der

Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab. (Bei 15 m: reduziert um bis zu 20 %)

Bei der Wahl von [M: Gleitlager] betragt die maximale Geschwindigkeit der Steigung [A] 400 mm/s (ohne Last, horizontale Montage).

Auch bei horizontaler Last/Momentlast ist die Geschwindigkeit eingeschrénkt. Fir ndhere Angaben siehe , Typenauswahl“ im Web-Katalog.

Die zulassige Geschwindigkeit fir den Schubbetrieb

Richtwert zur Korrektur eines im Umkehrbetrieb entstandenen Fehlers.

StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch in axialer Richtung und rechtwinklig zur Gewindespindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb im

Ausgangszustand.)

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Fallversuch wurde sowohl in axialer Richtung als auch rechtwinklig zur

Gewindespindel durchgefiihrt. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb im Ausgangszustand.)

Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.

Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb wahrend des Betriebs in der Einstellposition angehalten

wird. AuBer wahrend des Schubbetriebs

%10 Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann fur die Wahl der
Spannungsversorgung verwendet werden.

%11 Nur mit Motorbremse

12 FUr einen Antrieb mit Motorbremse die Leistungsaufnahme der Motorbremse hinzufiigen.

#2
*3

4

#5
#6
*7

8
#9
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Batterieloser Absolut-Encoder: .
Elektrischer Zylinder/Mit Filhrungsstange Serie LEYG

Abmessungen

Ausfiihrung mit oben parallelmontiertem Motor

25 A 25 A
Mit Motorabdeckung: LEYG 32 IL1B -LIC Mit Motorbremse/Motorabdeckung: LEYG 3211 B-[ W
40 C 40 C
— Anschluss — —— Anschluss
15
Motorkabel
3 24 \
ol o Bremskabel ||| o
o o o g EE L g
(0] Yol o P
\/ o)) 8V | T
S u © n T
g g [0} [0}
% g Motorkabel Bremskabel :g Motorkabel <
X> < 3 2xQ25) 935y B «
N o Q
| ol Gl G
/) 4 X i
/ AN J ] 24
] — / z
{ GroBe| T2 X2 = i = [mm]
= 25 75 88,5 =l GroBe T2 X2
32 85 | 985 25 7,5 129
( 40 | 85 [1205 i 32 | 85 [1415
) Material Motorabdeckung: > 40 8,5 [163,5
Kunstharz
Ausfiihrung mit axial montiertem Motor
25 A
Mit Motorabdeckung: LEYG32[IDLIB-LIC
40 C
1 [\ L F i R\
613 Z =
I O ®
‘a X [mm]
M#. 2 GroBe Hubbereich A T2 | X2 L H | CV
- A + Hub
N 25 | Max Hub 100 2095 | ;5| 685 | 46 | 613545
Min. Hub 101, max. Hub 300 [234,5 ’ ’ ’ ’
Max. Hub 1 232
32 | Max Hub 100 %2 185|735 | 60 | 768695
© T Min. Hub 101, max. Hub 300 | 262
B a0 | Max Hub100 254 | 85| 955 | 60 | 768|695
Min. Hub 101, max. Hub 300 | 284 ’ ’ ’ ’
L
25 A
Mit Motorbremse/Motorabdeckung: LEYG 32 DLIB -[ 1W
40 C
‘ ‘ s
<
v u [mm]
[ " .
S Motorkabel :g GroBe Hubbereich A T2 | X2 L|H | CV
remskabe! =
(@x0@5) 2 25 | Max Hub 100 250 |25 1100 |46 |61,3 544
G Min. Hub 101, max. Hub 300 275
F Max. Hub 100 275
[ 32 — 8,5 [116,5 | 60 | 76,8 | 69,5
Min. Hub 101, max. Hub 300 | 305
o B 40 Max. Hub 100 297 8,5 [138,5 | 60 | 76,8 | 69,5
= Min. Hub 101, max. Hub 300 327 ’ ’ ’ ’
L X2

Die Steckerabmessungen und Motorhéhe sind unterschiedlich zur bestehenden Serie LE. Alle nicht genannten Abmessungen entsprechen denen des Standardproduktes. ‘
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Batterieloser Absolut-Encoder

Elektrischer Kompaktschlitten /

Kompakte Ausfuhrung

Serie LES

Bestellschliissel

C€ Nss

) // _

Kompakte Ausfiihrung

LES 25

R

m

CD17T

0

9 Motoreinbaulage

0 GroBe

o

o

30
6 600

e Motorausfiihrung

J
0

R1
o

¢

Fiir ndhere Angaben zu den
Controllern siehe folgende Seite.

Q Spindelsteigung [mm]

25

vom Kunden bereitzustellen:

Schlitten

Grundausfiihrung / R-Typ Kabel

L-Typ

[vom Kunden ™
bereitzustellen]

Symmetrische Ausfiihrung/ Schiitten

E Schrittmotor 24VDC J 16
Batterieloser Absolut-Encoder K 8
6 Hub [mm)] 6 Motoroption
Hub Verwendbarer Hub — Ohne Option

30 bis 150| 30*1, 50, 75, 100, 125, 150 B mit Motorbremse
o Gehéauseoption

— Ohne

S Staubdichte Ausfihrung*2

axiale Motorausfiihrung / D-Typ

Tabelle Kabel
D e © \eodll
0s° 80 600/
[vom Kunden bereitzustellen]
9 Montage*3 Q Antriebskabellange
R-Typ | Robotikkabel [m]
Symbol Montage L-Typ D-Typ — Ohne RS g
— Ohne Seitenhalter [ ] [ ) 2; 1’2 :Q 12?
H | Mit Seitenhalter (4 Stk. — '
it Seitenhalter ( ) [ ] RS 5 RC 2074

Alle nicht aufgefiihrten Posten (technischen Daten,
Abmessungen usw.) entsprechen denen des Standard-
produktes. Siehe Web-Katalog fiir Details.
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Batterieloser Absolut-Encoder )
Elektrischer Kompaktschlitten/Kompaktausfiihrung Serie LE S

@ Controller

— ohne Controller
cCCHO Mit Controller

Schnittstelle (seriellel 1 I ® Kommunikationsstecker, I/0-Kabel*®

Kommunikation / dig. E/A) Montage Symbol Ausflihrung Verwendbare Schnittstelle
E EtherCAT® 7 | Schraubenmontage — Ohne Stecker / Kabel —
9 EtherNet/IP™ 8*5 DIN-Schiene S Gerader Kommunikationsstecker DeviceNet™
P PROFEINET T |T-Verzweigungs-Kommunikationsstecker| CC-Link Vers. 1,10
D DeviceNet™ Ein-Achscontroller 1 O-Kabel (1,5 m) Paralleleingang (NPN)
L 10-Link 3 /O-Kabel (3 m) Paralleleingang (PNP)
M | CC-Link Vers. 1,10 5 I/O-Kabel (5 m)
5 | Paralleleingang (NPN)
6 | Paralleleingang (PNP)

1 R-und L-Typ sind nicht mit Motorbremse erhéltlich.

«2 Beim R/L-Typ (&quivalent IP 5 X) ist auf dem Spindelrohr ein Abstreifer
und auf beiden Seiten der Endabdeckungen sind Dichtungen montiert.
Beim D-Typ ist ein Abstreifer auf der Endabdeckung montiert.

+3 Siehe Web-Katalog fiir Details.

=4 Fertigung auf Bestellung

/A\Achtung

[CE-konforme Produkte]

Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und von
der Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate und Verdrahtung abhéangig.
Aus diesem Grund kann die Erflllung der EMV-Richtlinie nicht fir SMC-
Bauteile zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in
Kundensystemen integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfullung der
EMV-Richtlinie fir das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und
Anlagen Uberprifen.

[Sicherheitshinweise in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen]
Wenn die Serie JXC in Kombination mit dem batterielosen Absolut-Encoder
eingesetzt werden soll, verwenden Sie einen Controller der Version V3.4 oder
S3.4 oder héher. Siehe Seite 45 flir Details.

=5 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte separat bestellen.

#6 Wahlen Sie ,—“ flir alle Modelle auBer DeviceNet™, CC-Link oder
Paralleleingang.
Waéhlen Sie ,—, ,S“ oder , T“ fir DeviceNet™ oder CC-Link.
Waéhlen Sie ,—*, 1%, ,3“ oder ,5" fir den Paralleleingang.

4 N

Antrieb und Controller werden zusammen als Paket verkauft.
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination korrekt ist.

<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte.>

#1 Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem
Typenschild des Antriebs. Die Modellnummer
muss mit der des Controllers tbereinstimmen.

LES25REJ-50

#1

. J

+ Siehe Betriebsanleitung fir die Verwendung dieser Produkte.
Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.

EtherCAT® EtherNet/IP™ | PROFINET

DeviceNet™ 10-Link CC-Link Schrittdaten

Direkteingang Direkteingang Direkteingang

Ausfiihrung
Z
i JXC51
Serie JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCL1 JXCM1 JXC61
Merkmale EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link Parallel-l/O

Direkteingang Direkteingang Direkteingang

kompatibler Motor

Schrittmotor 24 VDC
Batterieloser Absolut-Encoder

Max. Anzahl der Schrittdaten 64 Punkte
Versorgungsspannung 24 VDC
Details auf Seite 31 37
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Batterieloser Absolut-Encoder

Elektrischer Kompaktschlitten /
Ausfiihrung mit hoher Steifigkeit e
Serie LESH

T us

Bestellschliissel

Grundausfiihrung (R-Typ

Fir nédhere Angaben zu den
Controllern siehe folgende Seite.

m

LESH25R

J
00660

20
© 0600

0 GroBe 9 Motoreinbaulage e Motorausfiihrung Q Spindelsteigung [mm]
25 Grundausfiihrung/R-Typ Kabel E Schrittmotor 24 VDC J 16
[vom Kunden bereitzustellen] Batterieloser Absolut-Encoder K 8
gl - |
—_— 2 e Hub [mm] @ Motoroption
. g ; Hub Verwendbarer Hub — Ohne Option
Schlitten 50 bis 150 50, 100, 150 B Mit Verriegelung
Symmetrische Ausfiihrung/ Schiitien
L-Typ
L o Gehéauseoption
—_ ohne
- - 1
[vom Kunden S Staubdichte Ausfuhrung*
bereitzustellen] Kabel
axiale Motorausfiihrung /D-Typ
Tabelle Kabel
Dl fo—os o3 .
[vom Kunden bereitzustellen]

9 Montage*? 9 Antriebskabellange
R-Ausfirung . Robotikkabel [m]
Symbol Montage L Ausfifng D-Ausfiirung — Ohne RS 83
— | Ohne Seitenhalter [ ) [ ) 2; 1’2 FF:Q 1?2
Mit Seitenhalter (4 Stk.)| — :
H it Seitenhalter (: ) [ J R5 5 RC 5073

Alle nicht aufgefiihrten Posten entsprechen
denen des Standardproduktes. Siehe Web-
Katalog fiir Details.
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Batterieloser Absolut-Encoder )
Elektrischer Kompaktschlitten/Kompaktausfiihrung Serie LE S

@ Controller
— ohne Controller
CLHLIC] Mit Controller
.................. ' C D17IT
Schnittstelle (serie"el 1 | © Kommunikationsstecker, 1/0-Kabel*>
Kommunikation / dig. E/A) Montage Symbol Ausfiihrung Verwendbare Schnittstelle
E EtherCAT® 7 Schraubmontage — Ohne Stecker / Kabel —
9 EtherNet/IP™ 84 DIN-Schiene S Gerader Kommunikationsstecker DeviceNet™
P PROFINET T |T-Verzweigungs-Kommunikationsstecker| CC-Link Vers. 1,10
D DeviceNet™ Fir einfache Achse 1 V/O-Kabel (1,5 m) Paralleleingang (NPN)
L 1O-Link 3 V/O-Kabel (3 m) Paralleleingang (PNP)
M | CC-Link Vers. 1,10 5 I/G-Kabel (5 m)
5 | Paralleleingang (NPN)
6 | Paralleleingang (PNP)
1 Beim R/L-Typ (&quivalent IP 5 X) ist auf dem Spindelrohr ein Abstreifer =4 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte separat bestellen.
und auf beiden Seiten der Endabdeckungen sind Dichtungen montiert +#5 Wahlen Sie ,—* fur alle Modelle auBer DeviceNet™, CC-Link oder
Bei der D-Ausfiihrung ist ein Abstreifer auf der Endabdeckung montiert. Paralleleingang.
2 Siehe Web-Katalog fiir Details. Wabhlen Sie ,—*, ,S“ oder ,T* fiir DeviceNet™ oder CC-Link.
*3 Fertigung auf Bestellung Waéhlen Sie ,—, ,1%, ,3" oder ,5“ fur den Paralleleingang.
4 2\
A\ Achtung Antrieb und Controller werden zusammen als Paket verkauft.

[CE-konforme Produkte]
Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und von
der Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate und Verdrahtung abhéangig.

Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-
Kombination korrekt ist.

Aus diesem Grund kann die Erflllung der EMV-Richtlinie nicht fir SMC- <Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte.> “
Bauteile zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in +1  Uberprifen Sie die Modellnummer auf dem Typenschild des Antriebs.
Kundensystemen integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfullung der Diese Modellnummer muss mit der des Controllers ibereinstimmen.

EMV-Richtlinie fir das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und

Anlagen Uberprifen. LESH25REJ-5°

[Sicherheitshinweise in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen] | | [ | ) T N
Wenn die Serie JXC in Kombination mit dem batterielosen Absolut-Encoder
eingesetzt werden soll, verwenden Sie einen Controller der Version V3.4 oder *1
S3.4 oder hoher. Siehe Seite 45 fiir Details.

E
\ i J
= Siehe Betriebsanleitung fiir die Verwendung dieser Produkte.

Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.

EtherCAT® EtherNet/IP™ | PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link Schrittdateneingabe
| DR D =]
Ausfiihrung :
=
Ve
i JXC51
Serie JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCLA1 JXCM1 JXC61
Merkmale EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link Parallel-l/O
Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang
. Schrittmotor 24 VDC
peeatblogiictay Batterieloser Absolut-Encoder
Max. Anzahl der Schrittdaten 64 Punkte
Versorgungsspannung 24VDC
Details auf Seite 31 37
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Batterieloser Absolut-Encoder

Elektrischer 2-Finger-Greifer (€
Serie LEHF LEHF32, 40

Bestellschliissel

LEHF 32/ EK2-|64|| |-[R1/CD17T

0000 66 0 0

Fir ndhere Angaben zu den
Controllern siehe folgende Seite.

0 GroBe 9 Motorausfiihrung 9 Spindelsteigung e 2-Finger- @ Hub [mm]
32 E Schrittmotor 24 VDC [ K [ Standard | Ausfihrung Hub -
40 Batterieloser Absolut-Encoder Standard | Langhub L0
32 64 32
40 80 40
@ Kabeleingangsrichtung o Antriebskabelldnge
Standard (Eingang auf der Robotikkabel [m]
rechten Seite) Motorkabel —_ Ohne RS g1
R1 1,5 RA 10%1
;—1_'\&— R3 3 RB 15%1
— R5 5 RC 20*1
© ©

Eingang auf der linken Seite
Motorkabel

A
T

Alle nicht aufgefiihrten Posten entsprechen
denen des Standardproduktes. Siehe Web-
Katalog fiir Details.
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Batterieloser Absolut-Encoder
Elektrischer 2-Finger-Greifer

Serie LEHF

9 Controller
— ohne Controller
codd Mit Controller
.................. > C D17IT
Schnittstelle (Protokoll /l 1 l ® Kommunikationsstecker, I/0-Kabel*3
dig. E/A) Montage Symbol Ausfihrung Verwendbare Schnittstelle

E EtherCAT® 7 Schraubmontage — Ohne Stecker / Kabel —

9 EtherNet/IP™ 82 DIN-Schiene S Gerader Kommunikationsstecker DeviceNet™

P PROFINET T T-Verzweigungs-Kommunikationsstecker | CC-Link Vers. 1,10

D DeviceNet™ Ein-Achscontroller 1 VO-Kabel (1,5 m) Paralleleingang (NPN)

Li 3 1/0-Kabel (3 m) )

L 10-Link 5 /O-Kabol 5 Paralleleingang (PNP)

M CC-Link Vers. 1,10 -Kabel (5 m)

5 | Paralleleingang (NPN)

6 | Paralleleingang (PNP)
+1 Fertigung auf Bestellung *3 Wahlen Sie ,—“ fir alle Modelle auBer DeviceNet™, CC-Link oder
«2 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte separat bestellen. Paralleleingang.

Waéhlen Sie ,—, ,S“ oder , T“ fiir DeviceNet™ oder CC-Link.
Waéhlen Sie ,—, 1%, ,3" oder ,5" fir den Paralleleingang.
4 )

A\Achtung

[CE-konforme Produkte]

Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und von
der Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate und Verdrahtung abhangig.
Aus diesem Grund kann die Erflllung der EMV-Richtlinie nicht fir SMC-
Bauteile zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in
Kundensystemen integriert sind. Daher muss der Kunde die Erflllung der
EMV-Richtlinie fir das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und
Anlagen Uberprifen.

[Sicherheitshinweise in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen]
Wenn die Serie JXC in Kombination mit dem batterielosen Absolut-Encoder
eingesetzt werden soll, verwenden Sie einen Controller der Version V3.4 oder
S3.4 oder hoher. Siehe Seite 45 fir Details.

Antrieb und Controller werden zusammen als Paket verkauft.
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination korrekt ist.

<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte.>

#1 Uberpriifen Sie das Typenschild des Antriebs
fur die Modellnummer. Diese Modellnummer
muss mit der des Controllers Ubereinstimmen..

LEHF32EK2-64

#1

- J

= Siehe Betriebsanleitung fir die Verwendung dieser Produkte.
Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.

EtherCAT® EtherNet/IP™ | PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link Schrittdaten
! | 2] |
Ausfiihrung :
=
]

i JXC51
Serie JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCLA1 JXCM1 JXC61
Merkmale EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link Parallel-l/O

Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang
. Schrittmotor 24 VDC
LR UL e Batterieloser Absolut-Encoder
Max. Anzahl der Schrittdaten 64 Punkte
Versorgungsspannung 24 VDC
Details auf Seite 37
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Batterieloser Absolut-Encoder

Elektrischer Schwenkantrieb
Serie LER LErso

C€ Nss

Bestellschliissel

LER| |50E K|- -IR1/|CD17T

0366 33 o o

Fiir ndhere Angaben zu den
Controllern siehe folgende Seite.

0 Schwenkantriebgenauigkeit 9 GroBe 9 Motorausfiihrung 6 Max. Drehmoment [N-m]
— Grundausfiihrung | 50 | E Schrittmotor 24 VDC K | Hohes Drehmoment| ~ 10
H Hochprazisionsausflihrung Batterieloser Absolut-Encoder J |Grundausfihrung| 6,6
9 Schwenkwinkel [° ] @ Motorkabel-Eingang 0 Antriebskabelldnge
= 320 Grundausfiihrung (Eingang auf der rechten Seite) Robotikkabel [m]
2 Externer Anschlag: 180 . — Ohne R8 81
3 Externer Anschlag: 90 _ R1 1,5 RA 10*!
R3 3 RB 15%1
R5 5 RC 20%1

Eingang auf der
linken Seite

Alle nicht aufgefiihrten Posten entsprechen
denen des Standardproduktes. Siehe Web-
Katalog fiir Details.
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Batterieloser Absolut-Encoder

Elektrischer Schwenkantrieb Serie LE R

9 Controller
— ohne Controller
codd Mit Controller
------ ~ C[D1[7]T
Schnittstellel 1 l ® Kommunikationsstecker, I/0-Kabel*3
(Protokoll / dig. E/A) Montage Symbol Ausfiihrung Verwendbare Schnittstelle
E EtherCAT® 7 Schraubmontage = Ohne Stecker / Kabel —
9 EtherNet/IP™ 82 DIN-Schiene S Gerader Kommunikationsstecker DeviceNet™
P PROFINET T | T-Verzweigungs-Kommunikationsstecker | CC-Link Vers. 1,10
D DeviceNet™ Ein-Achscontroller 1 VO-Kabel (1,5 m) Paralleleingang (NPN)
L 10-Link 3 1/0-Kabel (3 m) .
/O-Kabel Paralleleingang (PNP)
M CC-Link Vers. 1,10 5 -Kabel (5 m)
5 | Paralleleingang (NPN)
6 | Paralleleingang (PNP)
+1 Fertigung auf Bestellung *3 Wahlen Sie ,—“ fir alle Modelle auBer DeviceNet™, CC-Link oder
«2 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte separat bestellen. Paralleleingang.
Waéhlen Sie ,—, ,S“ oder , T“ fiir DeviceNet™ oder CC-Link.
Waéhlen Sie ,—, 1%, ,3" oder ,5" fir den Paralleleingang.
4 )

A\Achtung

[CE-konforme Produkte]

Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und von
der Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate und Verdrahtung abhéangig.
Aus diesem Grund kann die Erflllung der EMV-Richtlinie nicht fir SMC-
Bauteile zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in
Kundensystemen integriert sind. Daher muss der Kunde die Erflllung der
EMV-Richtlinie fir das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und
Anlagen Uberprifen.

[Sicherheitshinweise in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen]
Wenn die Serie JXC in Kombination mit dem batterielosen Absolut-Encoder
eingesetzt werden soll, verwenden Sie einen Controller der Version V3.4 oder
S3.4 oder héher. Siehe Seite 45 fir Details.

Antrieb und Controller werden zusammen als Paket verkauft.
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination korrekt ist.

<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte.>

#1 Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem
Typenschild des Antriebs. Diese Nummer muss
mit der des Controllers ibereinstimmen.

LERSOEK=2

1

- J

= Siehe Betriebsanleitung fir die Verwendung dieser Produkte.
Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.

EtherCAT® EtherNet/IP™ | PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link Schrittdaten
| ] DR S|
Ausfiihrung :
&=
]

. JXC51
Serie JXCET1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCL1 JXCM1 JXC61
Merkmale EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link Parallel-l/O

Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang
. Schrittmotor 24 VDC
L LG LT Batterieloser Absolut-Encoder
Max. Anzah! der Schrittdaten 64 Punkte
Versorgungsspannung 24 VDC
Details auf Seite 37
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Schrittmotor-Controller
Serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1

C€ N

Bestellschliissel

Kommunikationsprotokoll 1

JXCD17|T

EtherCAT®

EtherNet/IP™

PROFINET

DeviceNet™

10-Link

S rovwom

CC-Link

Fiir eine Achsee®

Montage®

7

Schraubmontage

g+

DIN-Schiene

x1 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.
Diese muss separat bestellt
werden. (siehe Seite 36).

Option ¢

Ohne Stecker

S

DeviceNet (TM) -Kommunikationsstecker fir JXCD1 in gerader Ausfiihrung

T

Bestellnummer

+# Wahlen Sie ,— flr alle Modelle auBer JXCD 1
und JXCMA1.

EtherCAT~ Ethertet/IP 2982" peviceitet @I0-Link  (Ciink

® Teilenummer Antrieb

Ohne Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen
Beispiel: Geben Sie ,LEFS25EB-100“ fur LEFS25EB-
100B-R1CJJ ein.
BC-E | Unbeschriebener Controller!
x1 Erfordert spezielle Software (JXC-BCW)

\_

Der Controller wird als einzelne Einheit verkauft, nachdem der entsprechende kompatible Antrieb eingestellt wurde.
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination korrekt ist.

(D Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem Typenschild des Antriebs. Diese
Nummer muss mit der des Controllers Ubereinstimmen.

= Siehe Betriebsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte. Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.

Sicherheitshinweise fiir unbeschriebene Controller (JXCI1[I[1-BC-E)

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 muss ein spezielles Kommunikationskabel (JXC-W2A-C) separat bestellt werden.

SMC-Webseite: https://www.smc.eu
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Schrittmotor-Controller Serie JX CE 1/ 9 1/ P 1/ D 1/ L 1/ M 1

Technische Daten

Modell JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCLA1 JXCM1
Feldbusprotokoll EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link
kompatibler Motor Schrittmotor (Servo/24 VDC)

Spannungsversorgung Versorgungsspannung: 24 VDC +10 %

Stromaufnahme (Controller) | Max.200mA | Max.130mA [ Max.200mA | Max.100mA [ Max. 100 mA Max. 100 mA

kompatibler Encoder Batterieloser Absolut-Encoder (4096 Impulse/Umdrehung), inkremental, A/B-Phase (800 Impulse/Umdrehung) Batterieloser Absolut-Encoder
Verwend- | Protokoll EtherCAT ®*2 EtherNet/[P™*2 PROFINET*2 DeviceNet™ 10-Link CC-Link
bares Version®! Konformitatsprifung| Teil 1 (Ausgabe 3.14) Spezifikation Teil 1 (Ausgabe 3.14) Version 1.1 Version 1.10

c | System Bericht V.1.2.6 Teil 2 (Ausgabe 1.15) Version 2.32 Teil 3 (Ausgabe 1.13) | Anschluss-Klasse A ’

o

-‘g - ] 10/100 Mbps*2 156 kbps, 625 kbps,

x | Ubertragungs- 100 Mbps*2 (automatische 100 Mbps*2 | 125/250/500 kbit/s | 2S04 KOPS |5 5 Mibps, 5 Mbps,

€ | geschwindigkeit . COM3

E Verbindungsherstellung) 10 Mbps

g Konfigurationsdatei*3 ESI-Datei EDS-Datei GSDML-Datei EDS-Datei I0DD-Datei CSP+

X o Eingabe 20 Bytes | Eingabe 36 Bytes | Eingabe 36 Bytes Eingang 4, 10, 20 Byte Eingabe 14 Bytes | 1 Station, 2 Stationen, 4
Installationsbereich | Ausgabe 36 Bytes | Ausgabe 36 Bytes | Ausgabe 36 Bytes | Ausgang4, 12, 20,36 Byte | Ausgabe 22 Bytes Stationen

Abschlusswiderstand

nicht inbegriffen

Datenspeicherung

EEPROM

Statusanzeige

PWR, RUN, ALM, ERR|PWR, ALM, MS, NS| PWR, ALM, SF, BF IPWR, ALM, MS, NS‘ PWR, ALM, COM ‘PWR, ALM, LERR, L RUN

Lange Antriebskabel [m]

max. 20

Kiihlsystem

Luftkiihlung durch natirliche Konvektion

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 55 (kein Gefrieren)*4

Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH]

Max. 90 (keine Kondensation)

Isolationswiderstand [MQ]

Zwischen allen externen Klemmen und Gehéause: 50 (500 VDC)

Gewicht [g]

220 (Schraubmontage)
240 (DIN-Schienenmontage)

210 (Schraubmontage)
230 (DIN-Schienenmontage)

220 (Schraubmontage)
240 (DIN-Schienenmontage)

210 (Schraubmontage)
230 (DIN-Schienenmontage)

190 (Schraubmontage)
210 (DIN-Schienenmontage)

170 (Schraubmontage)
190 (DIN-Schienenmontage)

#1 Bitte beachten Sie, dass Angaben zu Versionen Anderungen unterliegen kénnen.
#2 Verwenden Sie fir PROFINET, EtherNet/IP™ und EtherCAT® ein abgeschirmtes Kommunikationskabel mit CAT5 oder héher.
=3 Sie kénnen alle Dateien von der SMC-Webseite herunterladen.
=4 Fur die Serie LEY 4 0 und LEYG 4 0 gilt: Wenn die vertikale Nutzlast gréBer als die untenstehende Last ist, benutzen Sie den Controller bei einer
Umgebungstemperatur bis max. 40 °C.

Serie Last [kg] Serie Last [kg]
LEY40CJEA 9 LEYG40[IEA 7
LEY40LIEB 19 LEYG40LIEB 17
LEY40CJEC 38 LEYG40LIEC 36

HHandelsmarke

EtherNet/IP™ ist eine Handelsmarke von ODVA.
DeviceNet™ ist eine Handelsmarke von ODVA.

EtherCAT® ist eine registrierte Handelsmarke und patentierte Technologie, unter Lizenz der Beckhoff Automation GmbH, Deutschland.
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Serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1

Beispiel Betriebsbefehl

Zusatzlich zur Schrittdaten-Eingabe von maximal 64 Punkten in jedem Kommunikationsprotokoll kann jeder Parameter in Echtzeit Uber die numerische Dateneingabe gedndert werden.
= Alle numerischen Werte auBer ,Bewegungskraft’, ,Bereich 1“ und ,Bereich 2“ kénnen verwendet werden, um das Gerat mittels numerischer Befehle von JXCL1 zu betreiben.

Anwendungsbeispiel Bewegung zwischen 2 Punkten
Nr. Bewegungsmodus | Geschwindigkeit | Position |Beschle unigung| Verzogerung | Schubkraft | Trigger LV | Schubgeschwindigkeit | Stellkraft | Area 1 Area 2 |In Position

0 1: Absolut 100 10 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0,50

1 1: Absolut 100 100 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0,50

Eingabe der Schritthummer

Sequenz 1: Befehl fiir Servo ON

Sequenz 2: Befehl flir Riickkehr zur Ausgangsposition

Sequenz 3: Schrittdaten-Nr. 0 fur das DRIVE-Signal eingeben.

Sequenz 4: Daten fur Schritt-Nr. 1 fiir das DRIVE-Signal eingeben, nachdem das DRIVE-Signal voriibergehend ausgeschaltet wurde.

Numerische Dateneingabe

Sequenz 1: Befehl flir Servo ON

Sequenz 2: Befehl fiir Riickkehr zur Ausgangsposition

Sequenz 3: Schrittdaten-Nr. 0 eingeben und Befehlseingabe-Flag (Position) einschalten. Als Zielposition 10 eingeben. AnschlieBend schalten Sie das Start-Flag ein.
Sequenz 4: Schrittdaten-Nr. 0 und Befehlseingabe-Flag (Position) einschalten, um die Zielposition auf 100 zu &ndern, wahrend das Start-Flag eingeschaltet ist.

Die gleiche Operation kann mit jedem Betriebsbefehl durchgefiihrt werden.

Sequenz 1>
EmE I

Sequenz 2- ‘
-

Sequenz 3- ‘

e > [

Sequenz 4- ‘ ‘

0 10 100
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Abmessungen

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

JXCE1/JXC91
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Serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1

Abmessungen
—
JXCL1 67 (11.5) @45 35
1.2 | Fiir Gehausemontage 32.5
(Schraubmontage)
—
@ | ~
y 3|3
<t L] [
o © Z |z
Vol st SR
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3|3
. °|® 0
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', g5
b ° | =
J 5|8
5l=
! |~
- ™|
# Auf DIN- 2
I Schiene
) i montierbar
@ (35 mm)
77 17.5
4,5
Fiir Gehdusemontage
(Schraubmontage)
JXCM1 67 s 35
12 Fir Gehausemontage 825
(Schraubmontage)
r © | =
< | c
: 3|3
| ® Z|z
i ~ oo
© 50 % Typenschild
5|8
2|2
=) >
. T | = Te}
o :,')’ % R § = —
i i I .
s 2|2 D C 1 | [ n¥eagen}
Z . e |11 -
] 818 | L L
Fi §, [} | — = JES—
¥ N s :
% # Auf DIN- Q|- =
H Schiene -
L o i+ montierbar Q
J (35 mm) L
(77) 175
L 4,5
Fiir Gehdusemontage
7.5 12.5 5.25 (Schraubmontage)
(Abstand)
0
wn
0| DO _ DN NN NN~ N~
o PEPYPIEE
i 1.25
L-MaB [mm] e
Nr. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 35| 48 |605| 73 |855| 98 |110,5| 123 [135,5| 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 [385,5| 398 [410,5| 423 |4355| 448 |460,5| 473 |485,5| 498 |510,5
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Schrittmotor-Controller Serie JX CE 1/ 9 1/ P 1/ D 1/ L 1/ M 1

Optionen

B Kommunikationskabel fiir Controller-Einstellung

¢ Controller-Software

* USB-Treiber

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

Systemvoraussetzungen Hardware

0Ss Windows®7, Windows®8.1, Windows®10

Kommunikations-

schnittstelle USB 1.1 oder USB 2.0-Anschliisse

Anzeige Min. 1024 x 768

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

(1) Kommunikationskabel JXC-W2A-C

[@sic]

JXc-w2

51 3000
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x Kann direkt an den Controller angeschlossen werden.

(2 USB-Kabel LEC-W2-U

8 °
|29

H DIN-Schienen-Anbausatz LEC-3-D0

= Mit 2 Befestigungsschrauben

Wird verwendet, wenn der DIN-Schienen-Anbausatz nachtraglich

auf den Controller fir Schraubmontage-Ausfliihrung montiert wird.

H DIN-Schiene AXT100-DR-

« Fur [, die ,Nr.“ aus der Tabelle auf Seite 35 fir Montageabmessungen.

Siehe MaBzeichnungen auf Seite 35 fiir Befestigungsdimensionen.

B Spannungsversorgungsstecker JXC-CPW

= Der Spannungsversorgungsstecker ist als Zubehérteil erhéltlich.

OO0 Gl Gne
OO ® EMG  (p) LKRLS
Spannungsversorgungsstecker
Kemmenbezeichnung Funktion Details
oV Gemeinsame M24V-Klemme/024V-Klemme/EMG-Klemme
Versorgung (-) LK RLS-Klemme sind gemeinsam (-)
M24V  |Motor-Stromversorgung (+)| Motor-Spannungsversorgung (+) am Controller
C24V  |Steuerungs-Stromversorgung (+)| Steuerungs-Spannungsversorgung (+) am Controller
EMG Stopp (+) Positive Spannung fiir Stopp Signal Freigabe
LK RLS Entriegelung (+) Positive Spannung fiir Entriegelung

B Kommunikationsstecker

Fiir DeviceNet™

Steckverbindung T-Verzweigung Kommunikationsstecker
JXC-CD-T

beidseitig
JXC-CD-S

Fir 10-Link

Steckverbindung beidseitig
JXC-CL-S

+ Der Kommunikationsstecker

Fiir CC-Link

fir DeviceNet™

Klemmenbezeichnung

Details

V+

Spannungsversorgung (+) i DeviceNet™

CAN_H

Kommunikationskabel (Hoch)

DRAIN

Erdungskabel/Abgeschimtes Kabel

CAN_L

Kommunikationskabel (Niedrig)

V-

Stromversorgung (- lr DeviceNet™

Kommunikationsstecker

fiir 10-Link

Klemmen-Nr. | Kemmenbezeichnung | Detaiils
1 L+ +24 V
2 NC k. A.
3 L- oV
4 c/Q 10-Link Signal

Steckverbindung T-Verzweigung Kommunikationsstecker
beidseitig
LEC-CMJ-S

&

LEC-CMJ-T fiir CC-Link

Klemmenbezeichnung Details
DA |CC-Link-Kommunikationsleitung A
DB |CC-Link-Kommunikationsleitung B
DG  |CC-Link-Erdungsleitung
SLD  |Abschirmung CC-Link
FG Masse-Anschluss

H Adapterkabel P5062-5 (Kabelldnge: 300 mm)

([ X

300

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

kabel benétigt.
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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 (Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingabe) Serie JX C5 1/ 6 1

Montageanweisung
a) Schraubmontage (JXC[I1[-[]) b) DIN-Schienenmontage (JXC[I1[I[ID-[1)
(Installation mit zwei M4-Schrauben) (Installation mit DIN-Schiene)

DIN-Schiene ist verriegelt.

Erdungskabel Erdungskabel Erdungskabel

Befestigungsrichtung :> A

ﬁ DIN-Schienen-Anbausatz
Den Controller wird in die DIN-Schiene eingehangt
und den Hebel und zur Verriegelung wird A in
Pfeilrichtung geschoben.

= Wird bei der serie LE die BaugrdéBen 25 oder groBer verwendet, muss der Abstand zwischen den Controllern mindestens 10 mm betragen.

DIN-Schiene L
75 12.5 5.25
AXT100-DR-[] (Rostand)
# Fur [J, geben Sie eine Nummer aus der Nr.-Zeile der untenstehenden | B B P R R R R Ry
Tabelle ein. Siehe MaBzeichnungen auf Seite 39 fir Montageabmessungen e L i i i i s "
[t}
1.25
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 60,5 73 85,5 98 [110,5| 123 |[135,5| 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 |385,5| 398 |410,5| 423 |435,5| 448 |460,5| 473 |485,5| 498 |510,5

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

Sollte verwendet werden, wenn der DIN-Schienen-Anbausatz nachtraglich auf den Controller der Schraubmontage-Ausfiihrung montiert wird.
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Serie JXC51/61

Abmessungen
_—
66 35
] J4,5
e Fiir Gehausemontage 31
(Schraubmontage)
L
5 2
eV}
ol 0 .
g z Typenschild
5l 2
— [}
Q ©
T o
2| S = =
=) -
5 8 8 2 i
Kl = I N B e DN
= ) [T ST U S S
23
o| € - -
S :: :
5| L
~|
N o
o p ‘l:
l # Auf DIN- -~
Schiene
® i montierbar
NT——
\\mﬂ J (35 mm)
N J
(91.7) -
17.3
. 45
Fir Gehdusemontage
(Schraubmontage)
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Controller (Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingabe) Serie JX 05 1/ 6 1

Verdrahtungsbeispiel

# Wenn Sie eine SPS an den parallelen I/O-Anschluss anschlieBen, verwenden Sie das I/O-Kabel (LEC-CN5-[J).
= Die Verdrahtung sollte an die Ausfiihrung des Parallel-I/O (NPN oder PNP) angepasst werden.

Paralleler I/0-Anschluss

Elektrisches Schaltschema

JXC51001-L1 (NPN) JXC6111-L1 (PNP)
CN5 ~_cnNs |
COM+ | Af {1 COM+ | A1 {1
COM- | A2 COM- | A2
INO A3 — INO A3 | - —
IN1 A4 — IN1 A4 L7
/—4
IN2 A5 — IN2 As |~
/—1
IN3 A6 — IN3 A6 |
/—1
IN4 A7 — IN4 A7 | T - —
IN5 A8 — IN5 A8 | T - —
SETUP | A9 — SETUP | A9 |~ - —
HOLD | A10 — HOLD | A10 — —1
DRIVE | A11 — DRIVE | A11 — —
RESET | A12 — RESET | A12 — —1
SVON | A13 — SVON | A13 |~
ouTo B1 ouTo B1 @
OUT1 B2 OUT1 B2 {Last}
ouT2 | B3 out2 | B3 {Last}
OUT3 | B4 OUT3 | B4 {Last}
OUT4 | B5 OUT4 | B5 {Last}
ouTs B6 ouTs B6 {Last}
BUSY B7 BUSY B7 {Last}
AREA B8 AREA B8 {Last}
SETON | B9 SETON | B9 {Last}
INP B10 INP B10 {Last}
SVRE | B11 SVRE | B11 {Last}
*ESTOP | B12 «ESTOP | B12 {Last}
*ALARM | B13 *ALARM | B13 {Last]
Eingangssignal Ausgangssignal
Bezeichnung Details Bezeichnung Details
COM+ Anschluss der 24 V-Spannungsversorgung fiir das Eingangs-/Ausgangssignal OUTO bis OUT5| Ausgabe der Schrittdaten-Nr. wahrend des Betriebs
COM- Anschluss Masse fir das Eingangs-/Ausgangssignal BUSY Ausgabe, wenn der Antrieb in Bewegung ist
INO bis IN5 . Schrittdaten entsprechend Bit-Nummer _ AREA Ausgabe innerhalb des Ausgabeeinstellbereichs der Schrittdaten
(Der Eingangsbefehl erfolgt in der Kombination von INO bis 5.) SETON Ausgabe bei Rickkehr in die Ausgangsposition
SETUP Befehl fur die Riickkehr zur Ausgangsposition INP Ausgabe bei Erreichen der Zielposition oder Zielkraft
HOLD Der Betrieb wird vorlibergehend angehalten (Schaltet sich ein, wenn Positionierung oder Vorschub beendet sind.)
DRIVE Befehl zum Verfahren SVRE Ausgabe, wenn Motor eingeschaltet ist
RESET Zurlicksetzen des Alarms und Unterbrechung des Betriebs *ESTOP*1 keine Ausgabe bei EMG-Stopp-Befehl
SVON Befehl Servo ON #*ALARM*1 keine Ausgabe bei Alarm

+1 Signal des negativ-logischen Schaltkreises (N.C.)
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Serie JXC51/61

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 fur diesen Betrieb sind unten
angegeben.

Geschwindigkeit
Speed
INP-Ausgang m OFF m

© : milssen eingestellt werden
. o O : milssen den Anforderungen entsprechend eingestellt werden
Schrittdaten (Positionierung) —: Einstellung ist nicht erforderlich

2. Schrittdaten-Einstellung fiir Schub

Der Antrieb bewegt sich in Richtung der Schub-Startposition. Wenn er
diese Position erreicht, startet er den Schubbetrieb mit der Kraft, die
unterhalb des Kraft-Einstellwertes liegt.
Das nachfolgende Diagramm zeigt die Einstellparameter und den Betrieb.
Die Einstellparameter und Einstellwerte fir diesen Betrieb sind unten
angegeben.

Geschwindigkeit

Acceleration

Deceleration

Speed

.

Kraf

In Position

Pushing Force

\ Trigger LV \

1

INP-Ausgang OFF ON

. . ©:missen eingestellt werden
Schrittdaten (Schubbetrieb) O : miissen den Anforderungen entsprechend eingestellt werden

Ngtwep ’ Element Details Element Details
digkeit
Ist eine absolute Position erforderlich, stellen Sie Ist eine absolute Position erforderlich, stellen Sie
© | Movement MOD "Absolute” ein. Ist eine relative Position erforderlich, Movement MOD "Absolute” ein. Ist eine relative Position erforderlich,
stellen Sie "Relative" ein. stellen Sie "Relative" ein.
© | Speed Verfahrgeschwindigkeit zur Zielposition Speed Verfahrgeschwindigkeit zur Schub-Startposition
© | Position Zielposition Position Schub-Startposition
Beschleunigungsparameter, je hdher der Beschleunigungsparameter, je héher der
O | Acceleration Einstellwert, desto schneller erreicht der Acceleration Einstellwert, desto schneller erreicht der
Antrieb die eingestellte Geschwindigkeit. Antrieb die eingestellte Geschwindigkeit.
Verzégerungsparameter, je héher der Verzdgerungsparameter, je hdéher der
O | Deceleration Einstellwert, desto schneller stoppt der Deceleration Einstellwert, desto schneller stoppt der
Antrieb. Antrieb.
Einstellwert 0. Das Schubverhéltnis wird definiert.
© | Pushing Force (Werden Werte von 1 bis 100 eingestellt, wechselt der Pushing Force Der Einstellbereich variiert je nachgewahltem
Betrieb zu Schub-Betrieb.) 9 elektrischen Antrieb. Siehe Betriebsanleitung
— | Trigger LV Einstellung nicht erforderlich. des elektrischen Antriebs.
: : - : Bedingung, die das INP-Ausgangssignal
— | Pushing speed Einstellung nicht erforderlich.
9 5P g einschaltet. Das INP-Ausgangssignal
O | Moving force Max. Drehmomer]t wahrend des Positionierbetriebs . schaltet sich ein, wenn die erzeugte Kraft
(keine spezifische Anderung erforderlich.) Trigger LV den Wert (iberschreitet. Der Schwellenwert
; ; ; darf max. dem Wert der Schubkraft
Bedingung, die das AREA-Ausgangssignal
O | Areat, Area 2 (Bereich) einschaltet. entsprechen.
- - - Schubgeschwindigkeit
Bedingung, die das INP-Ausgangssignal Wird die Geschwindigkeit auf einen hohen Wert
einschaltet. Sobald der Antrieb den [In eingestellt, kann es, aufgrund von StoBkraften verursacht
Position]-Bereich erreicht, schaltet sich Pushing Speed durch den Aufprall auf das Ende, zu einer Beschadigung
- das INP-Ausgangssignal ein. (Das Andern des elektrischen Antriebes und des Werkstiickes kommen.
O | In Position des Anfangswertes ist hier nicht Stellen Sie diese Werte dementsprechend niedriger ein.
notwendig.) Wenn die Ausgabe des Siehe Betriebsanleitung des elektrischen Antriebs.
Ankunftssignals vor Abschluss des
Betriebs erforderlich ist, erhdhen Sie den - Max. Drehmoment wéhrend des Positionierbetriebs
Wert. Positioning Force (keine spezifische Anderung erforderlich.)
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Area 1, Area 2

Bedingung, die das AREA-Ausgangssignal
(Bereich) einschaltet.

In Position

Verfahrweg  wahrend des  Schubs.
Ubersteigt der  Verfahrweg diese
Einstellung, kommt es auch ohne Schub
zum Stopp. Wird der Verfahweg tberschritten, schaltet sich
das INP-Ausgangssignal nicht ein.




Controller (Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingabe) Serie JX 05 1/ 61

Signal-Tabelle
Riickkehr zur Ausgangsposition (Referenzfahrt)
Spannungsversorgung 24V
—] oV
ON
Eingang .
SETUP I
ON
BUSY OFF
SVRE
Ausgang| SETON
INP 4
ALARM — o
estop — P
Geschwindigkeit :. “‘ 0 mm/s
Riickkehr zur Ausgangsposition | b

' Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs ,In Position* der Parameter i
beflndet wird INP eingeschaltet, ansonsten bleibt es ausgeschaltet |

Lesen der -‘I Tlesender _'I
Positionierbetrieb Sghritda_te@umm_er Schubbetrieb Schritidatennummer |
ON ON
IN —— OFF IN r§|r______1 OFF
Eingang 15ms L Ausgabe der | Eingang 5ms T Ausgabe der
DRIVE min. Schrmdatennummer : DRIVE min. L’Scﬂrittd_atermummer_,
1y ON P ON
out L OFF out 14 OFF
Ausgang| gusy : Ausgang| BUSY
INP A INP A
Geschwindigkeit Positionierbetrieb T Geschwindigkeit et 0 mm/s
osltionlerbetrie Py Schubbetrieb .' !
e e h L [
E Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs ,In Position” der Parameter E ! Ubersteigt die aktuelle Schubkraft den Schwellenwert (Trigger i
! befindet, wird INP eingeschaltet, ansonsten bleibt es ausgeschaltet. i i LV) der Schrittdaten, wird das INP-Signal eingeschaltet. !
=+ OUT" wird ausgegeben, wenn sich ,DRIVE* von ON auf OFF &ndert.
Fir ndhere Angaben zum Controller fir die Serie LEM siehe Betriebsanleitung.
(Wenn die Spannungsversorgung angelegt wird, schalten sich ,DRIVE" oder ,RESET" ein oder
,*ESTOP" schaltet sich aus, alle ,OUT*-Ausgénge sind ausgeschaltet.)
HOLD Reset - — =
Alarmreset — o
} | ON . N
Eingang HOLD ' I OFF Eingang | RESET I OFF
Ausgan ON ON
9angl gysy —| OFF outr __| } OFF
Ausgang "
| I ON
7 *ALARM i
— _’ I—AI_ -_ " 1 " OFF
arm aus —
Geschwindigkeit VerZ°99Ll:“93 0 mm/s CEETET
pun HOLD waéhrend des Betriebs prmmmmmmmmmmmmssomsmmmoooooodLoooo- m-msmmmsm-ommeo- !
- = - 1 Die Alarmgruppe kann anhand der Kombination von OUT-

i

) . o . ) - ' Slgnalen bei der Alarmerzeugung identifiziert werden. i

= Wenn sich der Antrieb im Positionsbereich des Schubbetriebs befindet, 1o e oo S e i
stoppt er auch dann nicht, HOLD-Signal eingegeben wird.

# ,,*ALARM“ wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.
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Serie JXC51/61

Optionen

B Spannungsversorgungsstecker JXC-CPW
= Der Spannungsversorgungsstecker ist Zubehor.

Belegung Spannungsversorgun
Verwendbare KabelgroBe AWG20 (0,5 mm?2), AuBendurchmesser max. 2,0 mm gung °p 9 gung

Klemmenbezeichnung Funktion Details
oV Gemeinsame M24V-Klemme/C24V-Klemme/EMG-Klemme
Versorgung (-) LK RLS-Klemme sind gemeinsam (-)
M24V  [Motor-Spannungsversorgung (+)| Motor-Spannungsversorgung (+) am Controller
@D caav @ ov C24V  |Steuerungs-Spannungsversorgung (+)| Steuerungs-Spannungsversorgung (+) am Controller
©®®® @ Mm24v (B N.C. EMG Stopp (+) Positive Spannung flir Stopp Signal Freigabe
®@0 @ EMG (6 LKRLS LK RLS Entriegelung (+) Positive Spannung fiir Entriegelung

Bl Kommunikationskabel fiir Controller-Einstellung (D Kommunikationskabel JXC-W2A-C

e Controller-Software
* USB-Treiber (@]
Von der SMC-Webseite herunterladen:

JXC-w2
https://www.smc.de

Systemvoraussetzungen Hardware
oS Windows®7, Windows®8.1, Windows®10

Kommunikations-
schnittstelle

32

51 3000

. x Kann direkt an den Controller angeschlossen werden.
USB 1.1 oder USB 2.0-Anschliisse

Anzeige Min. 1024 x 768 @
USB-Kabel LEC-W2-U
# Windows®7, Windows®8.1, und Windows®10 sind registrierte
Handelsmarken der Microsoft Corporation in den USA. 3 o _ -
(=9 [ === o

H Adapterkabel P5062-5 (Kabellange: 300 mm)
(BT

= FUr den Anschluss der Teaching-Box (LEC-T1-3LJGLJ) oder des Controller-
Einstellsets (LEC-W2) an den Controller wird ein Adapterkabel benétigt.

300

M /O-Kabel
Controller-Seite SPS-Seite
LEC-CN5- (Klemmen-Nr.) ~———— _
[}
B1 A1 g A
Kabelldnge (L) [m] <] | A513
; 1:;5 8 % ! :]::[:3 B1
5 5 B3 Atz (44, ] L B13
Belegung | Aderfarbe |Purkimarkierung| Punktfarbe Belegung | Aderfarbe |Punkimarkierung| Punktfarbe
o . A1l hellbraun | = schwarz B1 geb |mm rot
* Leiterquerschnitt: AWG28 A2 hellbraun | ® rot B2 helgrin | m W@ |schwarz
A3 gelb | m schwarz B3 hellgrin | = m rot
A4 gelb | m rot B4 grau | @ m  |schwarz
A5 hellgrin | = schwarz B5 grau | HH rot
A6 hellgrin | = rot B6 wei3 | m®m |schwarz
A7 grau | ®m schwarz B7 wei3 | m W rot
Gewicht A8 grau | ®m rot B8 hellbraun | @ ® W |schwarz
Produkt-Nr. | Gewicht [g] A9 weiB u schwarz B9 hellbraun | = = = rot
LEC-CN5-1 170 A10 wei3 | ®m rot B10 gelb | m W W |schwarz
A1 helbraun | @ @ |schwarz B11 geb mERE rot
LEC-CN5-3 320 A12 hellbraun | = m rot B12 helgrin | m m m |schwarz
LEC-CN5-5 520 A13 | Gelb |mm |schwarz B13 | helgin | mm m | rot
— Schirm
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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/M1/51/61
Sicherheitshinweise in Bezug auf die
unterschiedlichen Controller-Versionen

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

M Bei Verwendung von JXC 1 -BC oder JXC 1 -BC-E, muss die neuste Version von JXC-BCW (Parametriersoftware fiir unbeschriebene
Controller) verwendet werden.

B Es sind z. Zt. drei unterschiedliche Versionen verfiigbar: Version 1 (V1. / S1.), Version 2 (V2. / S2.), Version 3 (V3. /S3.). ). Wenn
sie eine Sicherungsdatei (.bkp) mit der Parametriersoftware 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 V 1 Controller
geschrieben werden.) Eine Sicherungsdatei fir einen batterielosen Absolutwertgeber kann nur ab einer Version 3 . 4 oder héher
verwendet werden (eine Sicherungsdatei fir V2 oder niedriger, kann nicht verwendet werden).

Identifizierung von Versionssymbolen

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

XR XRT1.0

verwendbare Modelle verwendbare Modelle
Serie JXC91[] Serie JXCD1[
Serie JXCE1[I
Vol Serie JXCP1[]
~7 Serie JXCL1C]
e Serie JXCM1
El\‘ Serie JXC51/610]
-~
==
—_——— Versionssymbol JXC[I1 Serie Version V2.01/ S2.0]
\ §

/

WP WPT1.1

verwendbare Modelle verwendbare Modelle
Serie JXC91[1 Serie JXCD1
Serie JXCE1
Serie JXCP1
Serie JXCL1]

JXCLI1 Serie Version V1.[1/ S1.01

XR XRT1.0

verwendbare Modelle verwendbare Modelle
Serie JXC91[] Serie JXCD1
Serie JXCE1[
Serie JXCP1[
Serie JXCL1

HEHandelsmarke

EtherNet/IP™ ist eine Handelsmarke von ODVA.

DeviceNet™ ist eine Handelsmarke von ODVA.

EtherCAT® ist eine registrierte Handelsmarke und patentierte Technologie, unter Lizenz der Beckhoff Automation GmbH, Deutschland.
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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\ Sicherheitshinweise

Diese Sicherheitshinweise sollen vor gefahrlichen Situationen und/oder Sachschaden
schutzen. In den Hinweisen wird die Schwere der potentiellen Gefahren durch die

Gefahrenworte ,,Achtung®, ,,Warnung“ oder ,,Gefahr* bezeichnet. Diese wichtigen
Sicherheitshinweise missen zusammen mit internationalen Standards (ISO/IEC) " und
anderen Sicherheitsvorschriften beachtet werden.

Achtung verweist auf eine Gefahr mit geringem Risiko,
die leichte bis mittelschwere Verletzungen zur Folge
haben kann, wenn sie nicht verhindert wird.

A Achtung:

Warnung verweist auf eine Gefahr mit mittlerem
Risiko, die schwere Verletzungen oder den Tod zur
Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird.

/A Warnung:

Gefahr verweist auf eine Gefahr mit hohem Risiko, die
schwere Verletzungen oder den Tod zur Folge hat,
wenn sie nicht verhindert wird.

/\ Gefahr:

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 Uber 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 Gewéahrleistung 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 Gerateausfalls ausreichend
berlcksichtigen.

. Maschinen und Anlagen diirfen nur von entsprechend geschultem
Personal betrieben werden.
Das hier beschriebene Produkt kann bei unsachgemaBer Handhabung
gefahrlich sein.
Montage-, Inbetriebnahme- und Reparaturarbeiten an Maschinen und
Anlagen, einschlieBlich der Produkte von SMC, durfen 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 MaBnahmen Uberpruft wurden, die ein
Herunterfallen oder unvorhergesehene Bewegungen des angetriebenen
Objekts verhindern.

Vor dem Ausbau des Produkts mussen vorher alle oben genannten
SicherheitsmaBnahmen ausgefthrt und die Stromversorgung abgetrennt
werden. AuBerdem mussen die speziellen VorsichtsmaBnahmen fur alle
entsprechenden Teile sorgféltig 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
Automatisierungs-technik konstruiert und hergestelit. Fiir 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, Sicherheitsausrtistungen 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: Fluidtechnik — Ausfuhrungsrichtlinien Pneumatik
ISO 4418: Fluidtechnik — Ausfuhrungsrichtlinien Hydraulik
|IEC 60204-1: Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausristung
von Maschinen (Teil 1: Allgemeine Anforderungen)
ISO 10218-1: Industrieroboter - Sicherheitsanforderungen usw.

A Achtung

3) Anwendungen, bei denen die Moglichkeit 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 Ausfallen und eine
regelmaBige Funktionsprufung erfordern.

A Achtung

1. Das Produkt wurde fiir die Verwendung in der
Fertigungsindustrie konzipiert.
Das hier beschriebene Produkt wurde fur die friedliche
Nutzung in Fertigungsunternehmen entwickelt.
Wenn Sie das Produkt in anderen Wirtschaftszweigen
verwenden mochten, missen Sie SMC vorher informieren
und bei Bedarf entsprechende technische Daten zur
Verfigung stellen.
Wenden Sie sich bei Fragen bitte an die nachstgelegene
Vertriebsniederlassung.

Einhaltung von Vorschriften

Das Produkt unterliegt den folgenden Bestimmungen zur
,Einhaltung von Vorschriften“.Lesen Sie diese Punkte durch
und erklaren Sie Ihr 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 an der Transaktion
beteiligten Landern geltenden Sicherheitsvorschriften und
-normen zu erfolgen. Vor dem internationalen Versand eines
jeglichen SMC-Produktes 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 Instrumente
im gesetzlichen Messwesen bestimmt.

Die von SMC gefertigten bzw. vertriebenen Messinstrumente
wurden keinen Prufverfahren zur Typengenehmigung
unterzogen, die von den Messvorschriften der einzelnen
Lander vorgegeben werden.

Daher durfen SMC-Produkte nicht fir Arbeiten bzw.
Zertifizierungen eingesetzt werden, die im Rahmen der
Messvorschriften der einzelnen Lander vorgegeben werden.
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