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Schrittmotor-Controller
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o Parallel-1/O
® Schrittmotor (24 VDC)

© Anzahl der Schrittdaten: 64 Positionen

Serie JXC51/61

® Schrittmotor (24 VDC)
® Anzahl der Schrittdaten: 64 Positionen

e R
@u Controller mit STO Unterfunktion
® Produktzertifizierung durch eine unabhéngige Stelle E
(EN 61508 SIL 3, EN 62061 SIL CL 3, EN ISO _1li |
13849-1 Kat. 3PL e) e Io Llnk
® EN 61800-5-2 STO-Funktion >
(Sicher abgeschaltetes Moment) Serie JXCLF il
J

EtherCAT® ! PROFINET » '

Serie JXCE1 Serie JXCP1

——
EtherCAT.

l ﬁ w
Serie JXCD1 E 8 scieJXcL1 B Serie JXCM1
Devicei ‘et ~  @IO0-Link CC-Link

Serie JXC 7

CAT.EUS100-141B-DE



Schrittmotor-Controller Serie JXC

Schrittdaten-Eingabe serie JXC51/61 -3

Einfache Einstellung, sofort einsatzbereit
© ,,Easy-Mode*“ fiir einfache Einstellung

JXC51/61

<Bei Verwendung eines PCs>

Controller-Software T e —
........................................................... Eg-g"'“ ::; cececedfoi- | - e Stop - JOG M d
[ i - i Step Mo Pasition Speed Fme T r—— -Modaus
® Schrittdaten, Testbetnep, JOG | e pm g m = -—
Modus und Verfahren mit kons- rorer ooty
tanter Geschwindigkeit kdnnen =————— [ o o i masef-~—{_Test starten )

Uber eine Maske eingestellt und £ -

betétigt werden.
Einstellung von -
JOG-Modus und  }---1 |
Geschwindigkeit :

<Bei Verwendung einer Teaching-Box> Beispiel fiir die Einstellung der Schrittdaten

® Die einfache Maske ohne Scrollfunk- 1. Bildschirm
tion ermdglicht eine einfache Einstel-
lung und Bedienung.

® Wahlen Sie ein Symbol im ersten

| __( Schrittdaten-
Einstellung

| __( Bewegen mit konstanter
Geschwindigkeit

Bildschirm, um eine Funktion Al | 2. Bildschirm _ 2. Bildschirm
. o Schritte Ach:c,e 1 Anzeige Achse 1

auszuwahleq. Eingabe .~ 0 Eingabe 1

® Stellen Sie die Position / 123.45 mm \ Position  12.34 mm
Schrittdaten ein gﬁ\sdcigl;eit‘\ 100 mm/s/ Geschwindigkeit 10 mm/s
ur_1d u_berp_rUfe_n Nach der Eingabe der Werte kdnnen diesé “+r-— Der__Betrie_t_) sstatus
Sie diese in einer durch Driicken von ,SET* libernommen werden. kann tberprUft werden.
weiteren Maske.

Displ r Teaching-Box . .

..... s paydeeacgo Schritte Achse 1 Schritte Achse 1

* Die Dateneinstellung kann erfolgen, | Eingabe 0 Eingabe 1
indem die Position und die Geschwin- |/ position  50.00 mm | g | Position 80.00 mm |
digkeit eingegeben werden. ' Geschwindigkeit 200 mm/s | | Geschwindigkeit 100 mm/s |
(Andere Bedingungen sind voreingestellt) Loeeeeteeeeeeeeeeee oo’ p P



Schrittmotor-Controller Serie JXC

©O,,Normal Mode* fiir detaillierte Einstellung

e Die Schrittdaten kénnen im Detail eingestellt werden. @ JOG und Bewegung mit konstanter Geschwindigkeit, Rickkehr zur
® Signale und Klemmenstatus kdnnen Uberwacht werden.  Ausgangsposition, Testlauf und Test der erzwungenen Ausgabe

o Einstellung der Parameter kénnen ausgefihrt werden.
<Bei Verwendung eines PCs> T E
Controller-Software R e
e Schrittdaten, Parameter, Uber- Lo
wachung, Teaching usw. wer- mo o -
cajt;; e|rz1 e\?g':schledenen Fenstern T =
Sefrittdaten e we e | o
E::“‘ Parameter o e ] ower | o
—— — - e sy i
/4%; } 1 g
[Eern =
Uberwachung Teaching
<Bei Verwendung einer Teaching-Box> | Menu Achse 1
................................................... :
e Verschiedene Schrittdaten konnenin | Parameter Schritte  Achse 1 |
der Teaching-Box gespeichert und an | Test Eingabe Al Test DRV Achse 1
den Controller tibertragen werden. o —— QO | Eingabe 1o e
* Kontinuierlicher Testbetrie mit bis Bewegungsart MOD ¥/ position 123.45 mm Buljgsaﬁsa;\zelge ¢ ie
zu 5 Schrittdaten. Schrittdaten S
Einstellmaske SVRE[@]
Teaching-Box-Maske Test-Maske SETON[ ] v
................................................... Obermachungemask

® Die eipzelnen Funktionen (Schrittdaten,
Test, Uberwachung usw.) kdnnen aus
dem Hauptmeni gewahlt werden.

( N\

Antrieb und Controller werden zusammen geliefert. (Komponenten kénnen auch separat bestellt werden.)

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

<Priifen Sie vor der Verwendung folgende Punkte>

(@ Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem Typenschild des Antriebs. Diese Nummer muss mit der des Controllers iibereinstimmen.
(2 Uberpriifen Sie, ob die 1/0-Konfiguration iibereinstimmt (NPN oder PNP).

Antrieb ‘ Controller p
V-, ) '
s o=

D @

ZSNCeaN  [MS]




Schrittmotor-Controller Serie JXC

Feldbussystem

EtherCAT®/EtherNet/IP™/PROFINET/
DeviceNet™/IO-Link/CC-Link
Schrittmotor-Controller/serie JXCL] 518

EthercAT™  Etherilet/IP -.%’g%%g Devicei\'et e IO-Link CCiLink
» -
l Mit
: STO-Unter-
funktion
JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCL1 JXCLF JXCM1
©Zwei verschiedene Arten von Fahrbefehlen ©ODaisy Chain Verdrahtungsschema
Eingabe der Schritt-Nummer: Betrieb durch Es stehen zwei Kommunikationsanschliisse zur Verfigung.
Verwendung der voreingestellten Schrittdaten im Controller. * Bei der Ausfiihrung DeviceNet™ und Ausfiihrung CC-Link kann die
Numerische Dateneingabe: Der Antrieb arbeitet mit durchschleifende Verdrahtung mit einem Abzweigstecker hergestellt werden.
Werten wie Position und Geschwindigkeit von einer * Bei |0-Link Punkt-zu-Punkt

Ubergeordneten Steuerung.

OLesen von Statusdaten
Statusdaten, wie z. B. die aktuelle
Geschwindigkeit und Position sowie Alarmcodes,
kénnen Uber eine SPS gelesen werden.

Kommunikationsprotokolle o
. EtherCAT.~ Etherilet/IP JZEEEE Deviceilet @ I0-Link CCrink
Sowohl pneumatische als auch elektrische Antriebe  Kann iiber 10-Link in einem bestehenden

.IIII SPS
=

: konnen mit dem gleichen Protokoll betrieben werden  Netzwerk betrieben werden
Elektrische Antriebe

L VAN

>
Hohe Steifigkeit und hohe ] & Elektrischer Zylinder
Prézision Schlittenausfiihrung mit Elektlscher Antrieb mit serie LEY/LEYG

serie LEKFS Schiittenausflihrung niedrigem Gehausequerschnitt  Filhrungsstange
2 % Serie LEF Serie LEM Serie LEL s
Elektrischer Kompaktschlitten Elektrischer Kompaktschlitten Miniaturausfuhrung Elektrischer Greifer  Elektrischer Schwenkantrieb
L Hochsteife Ausfiinrung Serie LESYH Serie LES/LESH Serie LEPY/LEPS Serie LEH Serie LER y




Schrittmotor-Controller Serie JXC

Controller mit STO-Unterfunktion serie JXCLIF

Sicherheitsfunktion/STO, SS1-t (EN 61800-5-2)

Wenn das STO-Signal von der Sicherheitseinrichtung eingegeben wird, wechselt der Controller im Anschluss
an den SS1-t-Betrieb in den STO-Betrieb und die Spannungsversorgung des Motors wird ausgeschaltet.

, SS1-t-Betrieb: Safe Stop 1 — Nach dem Abbremsen erfolgt ein
ggignwm' - woorAUs | Wechsel in den STO-Betrieb.
STO-Betrieb: Safe Torque Off (Sicher abgeschaltetes Mo-
Y ment) — Die Spannungsversorgung des Motors
wird ausgeschaltet.

Stopp Kategorie 1

Geschwin-

i (Steuerung)
idigkeit

Geschwindigkeit Zeit

STO1/STO2-Eingang

Motor-Spannungsversorgung I

Beispiel fiir den Anschluss externer Geréte
Controller mit STO-Unterfunktion SPS

JXCOFO-O

s )

Sicherheitseinrichtungen

Bereichssensor Not-Aus-Taste Sicherheits-SPS

Elektrischer Antrieb

EN 61508 SIL 3*1 SIL (Sicherheits-Integritatslevel)

EN 62061 SIL CL 3*1 Ein Sicherheits-Integritatslevel gemaB der Definition der internationalen Norm IEC 61508/62061
EN ISO 13849-1 Kat. 3PL e Es gibt 4 Sicherheitsstufen, wobei die niedrigste SIL 1 und die héchste SIL 4 ist.

EN 61800-5-2 STO, SS1-t PL (Performance Level)

Eine Skala, die verwendet wird, um die Eignung von sicherheitsbezogenen Teilen zur Ausfihrung einer
Sicherheitsfunktion geméaB der internationalen Norm ISO 13849 zu bestimmen
Es gibt 5 Stufen der Sicherheitsfunktion, wobei die niedrigste Stufe PL a und die hdchste Stufe PL e ist.

Functional @7
Safety

=1 Der oben genannte Sicherheits-Integritatslevel ist der Hochstwert. Das erreichbare Level

variiert je nach Konfiguration und Prifverfahren der Komponente. Beachten Sie das
,Sicherheitshandbuch JXC#-OMY0009* fiir weitere Informationen.

4



Schrittmotor-Controller Serie JXC

System-Aufbau

@Elektrischer Antrieb/
Schlittenausfiihrung

>

P e

@ Controller*1

Web-Katalog

@ Antriebskabel*!
Standardkabel = Robotikkabel
LE-CP-[I-S LE-CP-0J

x1 Kann als Option hinzugeflgt

werden. Siehe Seite
,Bestellschlissel“ des Antriebs.

Vom Kunden bereitzustellen Zu PWR

@ Kommunikationskabel fiir Controller-Einstellung

Kommunikationskabel ~ : JXC-W2A-C
Cable USB : LEC-w2-U

<Controller-Ssoftware/USB-Treiber>

- Controller-Software

- USB-Treiber (fir JXC-W2A-C)

* Herunterladen von der SMC-Website:
https://www.smc.eu

@ Teaching-Box R
(Mit 3-m-Kabel)
LEC-T1-30JGOI

@ USB-Kabel

b (0,8 m)

(Ein Adapterkabel wird fiir das JXC-W2A-C nicht benétigt)

Spannungs-
versorgung fir ; Schrittdaten-Eingabe Kommunikationskabel @
Controller 24 VDC JXC51/61 (3m)
@ Spannungs- .16
versorgungsstecker
(Zubehor)

Vom Kunden bereitzustellen

SPS

Spannungsversorgung
fiir 1/0-Signal 24 VDC

@1/0-Kabel HD

Bestell-Nr.
LEC-CN5-J

(A-mini, Ausfuhrung B)

@ Adapterkabel™’ K[
P5062-5
(0,3 m)
Das Adapterkabel kann zum
Anschluss dieses Controllers an
die optionale Teaching-Box
[LEC-T1] verwendet werden, die
mit der Serie LEC angeboten wird.

@ Adapterkabel
5.16

%2 Ein Adapterkabel wird auch fiir die Verbindung des Controllers der Serie JXCO1 und dem Kommunikationskabel der Serie LECC] (LEC-W2A-C) benétigt.




Schrittmotor-Controller Serie JXC

System-Aufbau

(EtherCAT®/EtherNet/IP™/PROFINET/DeviceNet™/IO-Link/CC-Link)

Elektrischer Antrieb  Serie LEY/LEYG Serie LER
---@ Antriebskabel [EPENFY] o Serie LEKFS Serie LEL
- : = Serie LEF Serie LEPY/LEPS
Encoder Kompati Ink tal Batterielosem R . -
K nkremental o Encoder : Serie LESYH Serie LEH
Standardkabel LE-CP-C-S — (* . Serie LES/LESH Serie LEM
Robotikkabel LE-CP-[J LE-CE-[J
Vom Kunden
Vom Kunden Vom Kunden Vom Kunden Vom Kunden Vom Kunden Vom Kunden bereitzustellen
¢ bereitzustellen  bereitzustellen bereitzustellen bereitzustellen bereitzustellen bereitzustellen Sicherheits-
sps | [sps_ SPS___ SPS___ | [lOLinkMaster
Mit STO-
Unterfunktion
Etheri‘et/IP Devicei et CCrLink Q IO-Link Q I0-Link

Zu ENC
Zu MOT
‘- — — — — — — o
JXCET1 JXCo1 JXCP1 JXCD1 JXCM1
Vom Kunden
Zu PWR bereitzustellen ... ]
Spannungs-
C‘;ﬁgﬁg‘: gg \f;l')rc @ STO-Signalstecker
@ Spannungs ] JXC-CSTO
vzerks)oLg"ungsstecker (Zubehdr)
ubenor, H H
Qubenor) L S
S @ Kommunikationsstecker @ Kommunikationsstecker @ Kommunikationsstecker
fur fur fur o P
DeviceNet® ) CC-Link I0-Link K°mm”"'kat'°“s"(2be')
m m
Steckverbindung Py Steckverbindung Steckverbindung o1
beidseitig JXC-CD-S | [pesivon LEC-CMJ-S | [ JXC-CL-S
T-Verzweigung [EXCRv o8 S T-Verzweigung [ReRe Nl IRl .
' ‘ %
Optionen
@ Teaching-Box @ Kommunikationskabel fiir Controller-Einstellung @ Adapterkabel*’
(Mit 3-m-Kabel) Kommunikationskabel — : JXC-W2A-C [s.25 § P5062-5
LEC-T1-30JGO] Cable USB : LEC-W2-U (0,3 m)
<Controller-Ssoftware/USB-Treiber> Das Adapterkabel kann zum
— . Controller-Software Anschluss dieses Controllers an
[T ! - USB-Treiber (fiir JXC-W2A-C) die optionale Teaching-Box .
g # Herunterladen von der SMC-Website: [LEC-Tg verwergiet werden, die
— https://www.smc.eu mit der Serie LEC angeboten wird.
(PSR
ﬁga g Eamr
S i i - 1y
= @ USB-Kabel @ Adapterkabel
(A-mini, Ausfiihrung B) 2
0.8 m)

—

x1 Ein Adapterkabel wird auch fiir die Verbindung des Controllers der Serie JXCCI1 und dem Kommunikationskabel der Serie LECC] (LEC-W2A-C) benétigt.
(Ein Adapterkabel wird fiir das JXC-W2A-C nicht benétigt)
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BestellsChlUSSel oo S.8
Technische Daten ..o S.8
MontageanWeiSUNG  -..ooorrreeeeccceccccc S.9
ADMESSUNGEN oo S. 10
Verdrahtungsbeispiel .......cccccooiiiiii S. 11
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SIgNal-TIMING oo S.13
ANriebSKaDEl ..o, S. 14
Optionen: Antriebskabel ...............ccocoooii S.15
OPtiON: o S.16

Schrittmotor-Controller Serie JXCE1/91/P1/D1/LLI/M1

EtherCAT= EtherNet/IP  z5255"  DeviceNet  BogtlSCIIHSSE] oo S. 18
- l TEChNISCHE DAtEN  weoeeveeeee oo S. 19
': : Beispiel fiir FANMDETEN! oo S. 19
g ADMESSUNGEN oo S. 20
P ,\//I‘ p ANtriebsSKabEl ..o S.23
JXCE1 JXC9 JXCD1 Optionen: ANtriebskabel ..coooveee e S.24
@I0-Link (Ciik @ IO-Link Optionen .......................................................................................... S. 25

Mit STO-

Unterfunktion

ll

JXCL1 JXCMH1 JXCLF
VorsichtsmaBnahmen in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen ... S.27



Controller
(Ausfuhrung Schrittdaten-Eingabe) . o K

Serie JXC 51/61

Bestellschliissel

¢ us

“ Parallel-/0-Ausfiihrung 9 Montage

JXC|6]1[7]1
o 06 o

© 1/0-Kabellznge [m]

0 Bestell-Nr. Antrieb

5 NPN 7 Schraubmontage — Ohne
6 PNP 8*1 DIN-Schiene 1 1,5
1 Die DIN-Schiene ist nicht 3 3
enthalten. 5 5
Bitte separat bestellen.

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

BC | Unbeschriebener Controller*?

+1 Erfordert eine spezielle Software (JXC-BCW)

4 N 4 N
Der Controller wird als einzelne Einheit verkauft, nachdem Sicherheitshinweise fiir unbeschriebene
der entsprechende Antrieb vorprogrammiert wurde. Controller (JXCL1LI-BC)

Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller Einen unbeschriebenen Controller kann der Kunde mit
d Antrieb k Kt ist Daten des Antriebs beschreiben, mit dem er
una Antrieb korrext Ist. kombiniert und verwendet werden soll. Verwenden Sie
<Priifen Sie vor der Verwendung folgende Punkte> - die spezielle Parametriersoftware fir unbeschriebene
() Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem oo E— Controller (JXC-BCW).
Typenschild des Antriebs. Diese Nummer [ LEES29A =400 * Die spezielle Software (JXC-BCW) steht
. P NP N N auf unserer Website zum Download bereit.
muss mlt der dgs Contr?llers ubere|.nst|mnl19n. gy - « Zur Verwendung dieser Software muB das
(@ Uberpriifen Sie, ob die I/0-Konfiguration © @ Kommunikationskabel fiir die Controller-
Ubereinstimmt (NPN oder PNP). Einstellung (JXC-W2A-C) separat werden.
J SMC-Website
https://www.smc.de
/
Technische Daten
JXC51
Modell JXC61

kompatibler Motor

Schrittmotor (24 VDC)

Stromversorgung

Versorgungsspannung: 24 VDC +10 %

Stromaufnahme (Controller)

Max. 100 mA

kompatibler Encoder

Inkremental, Batterielosem Absolut-Encoder

Paralleleingang

11 Eingange (Optokoppler)

Parallelausgang

13 Ausgénge (Optokoppler)

Serielle Kommunikation

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

Datenspeicherung

EEPROM

Statusanzeige

PWR, ALM

Lange Antriebskabel [m]

Antriebskabel: max. 20

Kiihisystem

Luftkiihlung durch natrliche Konvektion

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 55°C (kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH]

Max. 90 (keine Kondensation)

Isolationswiderstand [MQ]

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

Gewicht [g]

150 (Schraubmontage), 170 (DIN-Schienenmontage)




Serie JXC51/61

Montageanweisung

a) Schraubenbefestigung (JXCLI1701-[])

(Montage mit zwei M4-Schrauben)

Befestigungstrichtung :> ]

Befestigungsrichtung :> i ‘I

Erdungskabel

b) DIN-Schienenmontage (JXC[118[-[])

(Montage auf DIN-Schiene)

Erdungskabel

I~

DIN-Schiene ist verriegelt.

Erdungs-
kabel

DIN-Schienen-Anbausatz

Der Controller wird in die DIN-Schiene eingehangt und

zur Verriegelung wird A in Pfeilrichtung geschoben.

= Wird die Serie LE in der BaugréBBe 25 oder gréBer verwendet wird, muss der Abstand zwischen den Controllern mindestens 10 mm betragen.

DIN-Schiene L
12,5 5,25
AXT100-DR-[] (Abstand)
« Fur [J, eine Nummer aus der Zeile ,Nr* der nachstehenden Tabelle eingeben. PP %)
Siehe MaBzeichnungen auf Seite 10 fiir Befestigungsdimensionen. i i v i s i s " e
19)
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 | 605 | 73 | 855 | 98 |110,5| 123 |1355| 148 [160,5| 173 [1855| 198 [210,5| 223 |235,5| 248 |260,5
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 |285,5| 298 [310,5| 323 |335,5| 348 |360,5| 373 |3855| 398 |410,5| 423 (435,5| 448 |460,5| 473 |485,5| 498 |510,5

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

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



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

Abmessungen
-
66 35
1 4.5
Fir Gehausemontage 31
(Schraubmontage)
s
© 13 Label mit
o 25 kompatibler
< Q| = Antriebsbe-
© < O .
3l @ zeichnung
ol Z
Z 3
ol o
= O
| T
v T o - -
& D < ——— --
- 5| 2 o < ] a -
| 1 B I I I
] 3 £ SRS RGBS
| 5| £
= > s o —— -
- 5| —— -
' = O]
J ro) g
& ® Ke]
#*AufDIN- 2| §
Schiene § 3
© i @mm 5 g
N montierbar § i,
RS 7 a—
N| — ; B
17.3_
4.5
Fur Geh&usemontage
(Schraubmontage)

10



Serie JXC51/61

Verdrahtungsbeispiel

Paralleler IIO-Anscthss‘

Elektrisches Schaltschema
JXC510IC-C1 (NPN)

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

JXC61000-1 (PNP)

24-VDC fir I/ 24-VDC fur I/
CN5 O-Signale CN5 O-Signale
COM+ | Af = COM+ | A1 {1
COM- | A2 COM- | A2
INO A3 — INO A3 |
IN1 A4 — IN1 A4 */—‘
IN2 A5 — IN2 A5 */—‘
IN3 A6 — IN3 A6 k/—<
IN4 A7 — IN4 A7 k/—<
IN5 A8 — IN5 A8 k/—‘
SETUP | A9 — SETUP | A9 k/—‘
HOLD | A10 — HOLD | A10 */—‘
DRIVE | A11 [— DRIVE | A11 k/—‘
RESET | A2 |— RESET | A12 */—‘
SVON | A13 |— SVON | A13 k/_‘
ouTo | Bf ouTo | Bt g
OUT1 B2 Last OUT1 B2 {Cast}
out2 | B3 ouT2 | B3 [Last}
OUT3 | B4 [—fLast ouT3 | B4 fLast]
ouT4 B5 oUT4 B5 [Last}
ouUT5 | B6 ouTs | B6 [Last]
BUSY | B7 BUSY | B7 [Last]
AREA | B8 AREA | B8 {Last}
SETON | B9 SETON | B9 {Cast}
INP | B10 INP | B10 {Cast}
SVRE | B11 SVRE | B11 [Last]
*ESTOP | B12 +ESTOP | B12 [Last}
*ALARM | B13 —{Last *ALARM | B13 {Last]
JE—
Eingangssignal Ausgangssignal
Bezeichnung Details Bezeichnung Details
COM+ Anschluss der 24 V-Spannungsversorgung fiir das Eingangs-/Ausgangssignal OUTO bis OUT5| Ausgabe der Schrittdaten-Nummer wéhrend des Betriebs
COM- Anschluss Masse fiir das Eingangs-/Ausgangssignal BUSY Ausgabe, wenn der Antrieb in Bewegung ist
INO bis IN5 _ Schrittdaten entsprechend Bit-N_ummer. . AREA Ausgabe innnerhalb des Ausgabeeinstellbereichs der Schrittdaten
(Der Eingangsbefehl erfolgt in der Kombination von INO bis 5) SETON Ausgabe bei Ruckkehr zur Referenzposition
SETUP Befehl fur Referenzfahrt INP Ausgabe bei Erreichen der Zielposition oder Zielkraft
HOLD Der Betrieb wird vorlibergehend angehalten (Schaltet sich ein, wenn Positionierung oder Vorschub abgeschlossen sind.)
DRIVE Befehl zum Verfahren SVRE Ausgabe, wenn Motor eingeschaltet ist
RESET Zuriicksetzen des Alarms und Unterbrechung des Betriebs *ESTOP*! keine Ausgabe bei EMG-Stopp-Befehl
SVON Befehl Servo ON #*ALARM*? keine Ausgabe bei Alarm

11

#1 Signal des negativ-logischen Schaltkreises (N.C.)
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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 fiir diesen Betrieb sind unten
angegeben.

Geschwindigkeit

2. Schrittdaten-Einstellung fiir Schub

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

Die Einstellparameter und Einstellwerte fir diesen Betrieb sind unten angegeben.

Schrittdaten (Positionierung)

!

Deceleration

Speed

INP-Ausgang | ON

In Position

il

OFF

[ON |

©: mlssen eingestellt werden.

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

Geschwindigkeit
Speed
Schubgeschwindigket | l
3 -m In Position

Schubkraft
Trigger LV

1

INP-Ausgang | ON

Schrittdaten (Schubbetrieb)

OFF

oN ]

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

Notwen- . Notwen- !
digee Element Details digeet Element Details
Ist eine absolute Position erforderlich, stellen Ist eine absolute Position erforderlich, stellen
© | Movement MOD Sie "Absolue” ein. Ist eine relative Position © | Movement MOD Sie "Absolue” ein. Ist eine relative Position
erforderlich, stellen sie "Relative" ein. erforderlich, stellen sie "Relative" ein.
© | Speed Verfahrgeschwindigkeit zur Zielposition © | Speed Verfahrgeschwindigkeit zur Schub-Startposition
© | Position Zielposition © | Position Schub-Startposition
Beschleunigungsparameter, je héher der Beschleunigungsparameter, je héher der
O | Acceleration Einstellwert, desto schneller erreicht der O | Acceleration Einstellwert, desto schneller erreicht der
Antrieb die eingestellte Geschwindigkeit. Antrieb die eingestellte Geschwindigkeit.
. Verzdgerungsparameter, je héher der . Verzdgerungsparameter, je héher der
O | Deceleration Einstellwert, desto schneller stoppt der Antrieb. O | Deceleration Einstellwert, desto schneller stoppt der Antrieb.
Einstellwert 0 Das Schubverhaltnis wird definiert.
© | Pushing Force (Werden Werte von 1 bis 100 eingestellt, wechselt © | Pushing Force Der Einstellbereich variiert je nach
der Antrieb zu Schub-Betrieb.) 9 gewahltem elektrischen Antrieb. Siehe
— [ Trigger LV Einstellung nicht erforderlich. Betriebsanleitung des elekirischen Antriebs.
— | Pushing Speed Einstellung nicht erforderlich. Bedingung, die das INP-Ausgangssignal
Max. Dreh shrend des Positionierbetrieb einschaltet. Das INP-Ausgangssignal
O | Positioning Force kalx. e "_‘f‘_”“‘;"‘.wa ren erfs ositionierbetriebs o | Trigger LV schaltet sich ein, wenn die erzeugte Kraft
(keine spezffische Anderung erforderlich.) 99 den Wert Uberschreitet. Der Schwellenwert
Bedingung, die das AREA-Ausgangssignal darf max. dem Wert der Schubkraft
O | Areat, Area 2 (Bereich) einschaltet. entsprechen.
: : : Schubgeschwindigkeit
Bedingung, die das INP-Ausgangssignal S RN :
einscr?alte%. Sobald der Antrigb d%n [?n Wird die Geschwindigkeit auf einen hoghen Wert
Position]-bereich erreicht, schaltet sich das eingestellt, kann es, aufgfrund vo? StoBkréften .
. INP-Ausgangssignal ein. (Das Andern des ) verursacht durch den Aufprall auf das Ende, zu einer
O | In Position Nafangssvertges igt hier nic(ht notwendig.) © | Pushing Speed Beschadigung des elektrischen Antriebes und des
Wenn die Ausgabe des Ankunftssignalé Werkstiickes kommen. Stellen Sie diese Werte
vor Abschluss des Betriebes erforderlich dem_entspreghend n|edr|gerle|n. Siehe )
ist. erhdhen Sie den Wert. Betriebsanleitung des elektrischen Antriebs.
O | Positioning Force Max. Drehmoment wahrend des Positionierbetriebs
9 (keine spezifische Anderung erforderlich.)
Bedingung, die das AREA-Ausgangssignal
O | Areat, Area 2 (Bereich) einschaltet.
Verfahrweg wéhrend des Schubs. Ubersteigt
der Verfahrweg diese Einstellung, kommt es
© | In Position auch ohne Schub zum Stopp. Wird der
Verfahrweg Uberschritten, schaltet sich das
INP-Ausgangssignal nicht ein.
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Serie JXC51/61

ﬂ;nal-Tabelle

Riickkehr zur Ausgangsposition (Referenzfahrt)

Spannungsversorgung 24V
— oV
ON
SVON OFF
Eingang .
SETUP I
ON
BUSY
OFF
SVRE
SETON
Ausgang
INP 4
n
n
1"
*ALARM A
- H
*ESTOP [
— : |‘
: L}
1 1
[
Geschwindigkeit = 0 mm/s
1 \
Riickkehr zur Ausgangsposition IE \
T \

H [}
E Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereiches ,In Position” der Parameter |
1 befindet, wird INP eingeschaltet, ansonsten bleibt es ausgeschaltet. i

1 Lesen der i :rT_és_e_n-d-er_“““}
Positionierbetrieb i Schritdatennummer 1 Schubbetrieb j Schritidatennummer 3
JOCC Sy o «ednudppeutnico o TTTER TN
ON ON
) AN ¢ . B = OFF ) IN ’§I ________________ - OFF
Eingang - i Ausgabe der ! Eingang T i Ausgabe der !
DRIVE o \ Schitdatennummerf) ” DRIVE = { Schrtdatennummert
% ON i ON
ouT il ouT iy
ekt OFF He OFF
Ausgang | BUSY : Ausgang | BUSY
INP i INP A
n n
Hi i
I I
it —
1 L} 1
Geschwindigkeit ——1 0 mm/s P iy
. i AWINAIGKEIt — L
Positionierbetrieb '," ‘.‘ Geschwindigkei Schubbetrieb ' \‘ 0 mm/s
L S Y S S
E Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereiches ,In Position“ der Parameter E | Ubersteigt die aktuelle Schubkraft den Schwellenwert (Trigger i
! befindet, wird INP eingeschaltet, ansonsten bleibt es ausgeschaltet. ! i LV) der Schrittdaten, wird das INP-Signal eingeschaltet. !
L L e e s e e s e e e 4
+ ,OUT“ wird ausgegeben, wenn sich ,DRIVE® von ON auf OFF andert.
Fur nahere Angaben zum Controller fiir die Serie LEM siehe Betriebsanleitung.
(Wenn die Spannungsversorgung angelegt wird, schalten sich ,DRIVE® oder ,RESET"
oder ,*ESTOP* schatet sich aus, alle ,OUT“-Ausgénge sind ausgeschaltet.)
HOLD Reset ! Alarmreset |
____________ B |
Eingang | HOLD I ON Eingang | RESET I ON
ON ON
Ausgan BUSY ouT
usgang — oFF | — OFF
usgang ALARM : :. “. ON
T — — OFF
Geschwindigkeit 0 mm/s i Alarm aus ; i '
HOLD wéhrend des Betriebs i Die Alarmgruppe kann anhand der Kombination von :
]
1

]

]

OUT-Signalen bei der Alarmerzeugung identifiziert werden. E

+# Wenn sich der Antrieb im Positionsbereich befindet, stoppt er auch dann e e e
nicht, wenn ein HOLD-Signal eingegeben wird.

+ . +ALARM" wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.
13



Antriebskabel

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

[Robotikkabel/Standardkabel fiir Schrittmotor 24 VDC]

LE-CP-[1]-[ ]

LE-CP- é/KabeIIénge: 1,5m,3m,5m

Controller-Seite
—_

(Belegung) Antriebsseite &
Kabelldnge (L) [m] Al e BT — S
1 s L, ST
3 3 A6 B6 ==
5 5 el Stecker A
3 o (14.7) (30,7) L
= _Cp.8B = )
Q 12*1 LE-CP ‘ac/Kabellange: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m Controller-Seite
Cc 20+ (*1 Fertlgung auf BeSte"ung) _ Stecker C (14,2)  (Belegung)
#1 Fertigung auf Bestellung (Belegung) ~ _Antriebsseite t‘n) T 12
(nur Robotikkabel) Al Bl __ S =5 6
Kabelausfiihrung ] g:“I ‘ \Jj% — (13,5)
. A6 B6 =  1es o
Robotikkabel el @ ® ;Et
- i (14,7) Stecker A = 15416
(flexibles Kabel) (30.7) S Stecker D (11)
S Standardkabel (10)
Gewicht Signal Bse::gﬁe”? Aderfarbe SBteelgEng
Produkt-Nr. Gewicht [g] Anm. A B-1 braun 2
LE-CP-1-S 190 A A rot !
LE-CP-3-S 280 Standardkabel = e e :
LE-CP-5-S 460 COM-A/COM B-3 grin 3
LE-CP-1 140 COM-B/— A-3 blau 4
LE-CP-3 260 Abschirmung Aderfarbe theelslggrng
LE-CP-5 420 Vee B4 S~~~ \ braun 12
LE-CP-8 790 Robotikkabel GND A4 — — schwarz 13
= 5 A B-5 rot 7
LE-CP-A 980 A At :_:—DOOOC;: Sohwarz 5
LE-CP-B 1460 B B-6 L i orange 9
LE-CP-C 1940 B A-6 \ — ! = schwarz 8
,,,,,,,,,,,,,,,,,,, w g

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

LE-CP-

-B- D LE-CP-

1
3 /Kabellédnge: 1,5m,3 m,5m

Antriebsseite Controller-Seite
. (Belegung) Stecker A g Stecker C (14,2)  (Belegung)
Kabellange (L) [m] A1 iﬂlﬁ B1 Eutﬁ S 1552
1 1,5 AstiBe =v | | i = 5TE6 (13,5)
3 8 po i g SH L] s 'H
A3 B3 C,L === = ®
2 5 Stecker B O N
8 g (14,7) (80,7) [ —m——— 8 (1)
A 10*! LE-CP- 32 /Kabellinge: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
B 151 -
_ (+1 Fertigung auf Bestellung) Controller-Seite
(] 20 Antriebsseite &8 —_—
#1 Fertigung auf Bestellung (Belegung) Stecker A g e Stecker C (142)  (Belegung)
(nur Robotikkabel) AF=B1 = == =15
i A6 IE"I B6 = o T
Fir Motorbremse und Sensor ® A1 - ;ﬁ
~

B1

. A3 =
Kabelausfiihrung @ - 307 Stecker B
— | Robotikkabel (14.7) :

(flexibles Kabel) Signal Bs?éig;rl\g Aderfarbe %?éi%;”é’
S Standardkabel A o braon 5
A A-1 rot 1
Gewicht B B-2 orange 6
- B A-2 gelb 5
Produkt-Nr. Gewicht [g] Anm. COM-A/COM B-3 griin 3
LE-CP-1-B-S 240 COM-B/— A-3 blau 4

LE-CP-3-B-S 380 Standardkabel _ Abschirmung PaEEE %?égg;ﬂg
tE'gs'?'g'S ?gg Vee B-4 v — braun 12
LE-CP-3-B 360 e o5 S — e 0 & i
A A-5 schwarz 6
LE-CP-5-B 590 . B B-6 : + : + orange 9
LE-CP-8-B 1060 Robotikkabel B AG f— — schwarz 8
LE-CP-A-B 1320 ) Beleaun Tt A = 3

LE-CP-B-B 1920 Signal | Seoker s

-CP-C- Moobremse () B T OO0 :
LE-CP-C-B 2620 Motorbremse (-) A-1 schwarz 5
Sosorf) 1 B8 OO G !
Sensor (-) A-3 blau 2

14



Serie JXC51/61

Optionen: Antriebskabel

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

LE-CE-

Kabella L Stecker A (14,2)
apellan m | _
: ge(1)5[ ] (Belegung) N SteckerB @ (Beleung)
. — S S
5 5 H gg‘i S— ‘
8 8*1 ‘11 Eg‘l gt e — ‘
~
A 1077 S
B 15?1 e Stecker D
C 20° (30,7) L
#1 Fertigung auf
Bestellung
Gewicht ) Belegun Bel
" el Stecger g Paleiie Steglgg: g
Produkt-Nr.  |Gewicht [g] Anm. A B1 braun 2
LE-CE-1 190 A 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 grin 3
LE-CE-A 1120 COM-B/— A-3 blau 4
'-E'gE'g 1680 sgnal | Secters _Abschimung adertarbe | SRS
LE-CE- 2210 Vce B-1 = >OOO< = braun 12
GND A-1 I‘ ‘\ ,’ - schwarz 13
A B-2 L L rot 7
A A2 : : XX : : schwarz 6
B B-3 — >OOO< A—t orange 9
| ! |
SD+B(RX) gj ‘.\ ! YOOOK (I sc;:z\llzrz 181
SD- (TX) A4 — Ava schwarz 10
fmmmmmmmmm o LA - schwarz 3
[Robotikkabel mit Motorbremse fiir Schrittmotor mit batterielosem Absolt-Encoder]
LE_CE_ __B_ Stecker A
(Belegung) g SteckerB & (14,2
- - ) Stecker D (Belegung)
Kabelldnge (L) [m] 1 AB e gung
1 1.5 3 [Ez3h < o ] ssvv\ 73’;‘5 = g
X . 1 Eq) ?j b [ s 5 [ =~ 271185
5 5 » (EED a i 5 s 17
8 g1 AB S N
A o+ (14,7) =) SteckerC 2 Stecker E
B 15%1 30.7) L
C 20*1
#1 Fertigung auf
Bestellung
Fiir Motorbremse und Sensor ® } Belegung Belegun:
Siigrtl Stecker A REBTRIE Stecl?er I%
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
Gewicht B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
Produkt-Nr.  |Gewicht [g] Anm. COM-A/COM B3 grin 3
LE-CE-1-B 240 COM-B/— A3 blau 4
LE-CE-3-B 460 . Belegung ) Belegun
LE-CE-5-B 740 SHEiEl Stecker B . Abschirmung (A Steclger g
LE-CE-8-B 1170 Robotikkabel Vee B T T braun 12
LE-CE-A-B_| 1460 0 o I OO i sehware .18
LE-CE-B-B | 2120 i ~ D000 G P 3
LE-CE-C-B 2890 B B3 - . oran
t + ge 9
SD+B(RX) gj L L scg::srz 181
SD- (TX) A4 ‘\L,’ XK ‘\/,’ schwarz 10
- Eere . schwarz 3
S Stecker C
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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Optionen

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

B Kommunikationskabel fiir Controller-Einstellung

(1) Kommunikationskabel JXC-W2A-C
S
51 3000

= Kann direkt an den Controller angeschlossen werden.

(2 USB-Kabel LEC-W2-U

S

(3 Controller-Einstellset JXC-W2A

Set bestehend aus einem Kommunikationskabel (JXC-W2A-C)
und einem USB-Kabel (LEC-W2-U)

<Controller-Software/USB-Treiber>

¢ Controller-Sof
* USB-Treiber

tware

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

B Spannungsversorgungsstecker JXC-CPW

# Der Spannungsversorgungsstecker ist Zubehor

<Verwendbare KabelgréBe> AWG20 (0,5
mm2), AuBendurchmesser max. 2,0 mm

000 ¢l G
@20 ® EMG (B LKRLS
Belegung Spannungsversorgung
bglzirimi?r;g Funktion Details
oV Gemeinsame M24V—Kemme/024V—Klemme/E_MG—KIemme/
Versorgung (-) LKRLS-Klemme sind gemeinsam (-)
M 24V |Spannungsversorgung Motor (+) Spannungsversorgung Motor (+)
C 24V | Spannungsversorgung Controller (+)| ~ Spannungsversorgung Controller (+)
EMG Stopp Signal (+) Positive Spannung fiir Stopp Signal Freigabe
LK RLS Entriegelung (+) Positive Spannung fiir Entriegelung

H Teaching-Box

LEC-T1-3[J]G

Teaching-Box

Kabellange [m]

oS Windows®7, Windows®8.1, Windows®10 [3 ] 3 l
Kommunikations- .
schnittstelle USB 1.1 oder USB 2.0-Anschlisse Spracheinstellungeé
Anzeige 1024 x 768 oder héher J Japanisch

# Windows®7, Windows®8.1 und Windows®10 sind registrierte E Englisch

Handelsmarken der Microsoft Corporation in den USA.

B Adapterkabel P5062-5 (Kabellange: 300 mm)

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

Technische Daten

Freigabeschalter |

(Option) \li

Freigabeschalter
— Ohne
S Ausgestattet mit Freigabeschalter

% Verriegelungsschalter fir JOG-
und Priffunktion

® Stoppschalter
G | Ausgestattet mit Stoppschalter [

3 |
Element Beschreibung
300 Schalter Stoppschalter, Schalter zum Aktivieren (Option)
Lange Antriebskabel [m] 3
= Fr den Anschluss der Teaching-Box (LEC-T1-3LJGLJ) oder des Controller- Schutzart IP64 (auBer Stecker)
Einstellsets (LEC-W2A-C) an den Controller wird ein Adapterkabel benétigt - - -
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 50
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] Max. 90 (keine Kondensation)
Gewicht [g] 350 (auBer Kabel)
H1/O-Kabel
Controller-Seite SPS-Seite
LEC-CN5- ———  (@skang)
g.} A1 B1 A1
" Q :
Kabelldnge (L) [m] = ‘43 A13
1 15 8 B
3 3 144 | L B13 13 A13
5 5
Belegung | Aderfarbe PURKt: | kdtarbe Belegung | Aderfarbe Punkt- | b itarbe
markierung markierung
o . Al hellbraun u schwarz B1 gelb HE rot
* Leiterquerschnitt: AWG28 A2 hellbraun L rot B2 hellgriin L schwarz
A3 gelb u schwarz B3 hellgrin L rot
A4 gelb u rot B4 grau L schwarz
A5 hellgriin u schwarz B5 grau L rot
A6 hellgriin u rot B6 weil3 L1 schwarz
A7 grau u schwarz B7 weil3 L rot
Gewicht A8 grau L] rot B8 hellbraun |EE ® schwarz
Produkt-Nr. | Gewicht [g] AA190 we!g : schwtarz ;90 heIIbTSun : : : hrot
wei ro ge schwarz
LEC-CN5-1 170 A1 hellbraun | B m schwarz B11 gelb EEN rot
LEC-CN5-3 320 A12 hellbraun Ll rot B12 hellgrin EER schwarz
LEC-CN5-5 520 A13 gelb L schwarz B13 hellgrin | mm m rot
— Abschirmung
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Schrittmotor-Controller (€ &5

# Mit Ausnahme
von JXCLF

Bestellschliissel D

JXCD[1]|7]|[T|-

Feldbusprotokolll
Mit STO-
Sl Unterfunktion
E EtherCAT [ J —
9 |EtherNet/IP™| @ - EtherCAT~  EtherNet/IP i%g%’# DeviceNet
P | PROFINET [ J —
D | DeviceNet® [ — )
L 10-Link [ J [ J
M CC-Link [ J —
Anzahl der Achsen,®
Sonderspezifikation
1 1 Achse, Standard
F | 1 Achse, mit STO-Unterfunktion
Montage
7 Schraubmontage
8*1 DIN-Schiene
%1 Die DIN-Schiene ist nicht Mit STO-
inbegriffen. Bitte separat Unterfunktion
bestellen. (siehe Seite 22).
) @10-Link  (Crink  @IO-Link
Option e
— Ohne Stecker
S Gerader Kommunikationsstecker o Bestellnummer Antrieb
T Kommunikationsstecker, T-Verzweigung Ohne Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen
+ Wahlen Sie ,—“ fur alle Modelle auBer JXCD 1 Beispiel: Geben Sie ,LEFS16B-100“
und JXCM1. fur das LEFS16B-100B-S1000] an.
BC Unbeschriebener Controller*!
«1 Erfordert spezifische Software (JXC-BCW)
s

Antrieb und Controller werden als Paker verkauft.
Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller und Antrieb korrekt ist.

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

-

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

Sicherheitshinweise fiir unbeschriebene Controller (JXCLICICICI-BC)

Einen unbeschriebenen Controller kann der Kunde mit Daten des Antriebs beschreiben, mit dem er kombiniert und verwendet werden soll.
Verwenden Sie die spezielle Parametriersoftware fiir unbeschriebene Controller (JXC-BCW).

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

* Zur Verwendung dieser Software mufB3 ein spezielles Kommunikationskabel (JXC-W2A-C) und das USB-Kabel (LEC-W2-U) separat bestellt werden.

SMC-Website: https://www.smc.eu
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Serie JXCE1/91/P 1/D1/LL /M1

Technische Daten

Abschlusswiderstand

nicht inbegriffen

Modell JXCET1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCLA1 \ JXCLF JXCM1
Feldbusprotokoll EtherCAT EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet® 10-Link CC-Link
kompatibler Motor Schrittmotor (24 VDC)

Spannungsversorgung 24 VDC +10 %

Stromaufnahme (Controller) max.200mA | max.130mA | max.200mA | max.100mA | max. 100mA | max. 100 mA
kompatibler Encoder inkrementaler Encoder / batterieloser Absolut-Encoder

§ | Verwendbares P rotokoll EtherCAT *2 EtherNet/IP™*2 PROFINET*2 DeviceNet® 10-Link CC-Link

B I Konformitatsprifung | Teil 1 (Ausgabe 3.14) Spezifikation Teil 1 (Ausgabe 3.14) Version 1.1

= | System Version*1 Ver. 1.10

e Bericht V.1.2.6 Teil 2 (Ausgabe 1.15) Version 2.32 Teil 3 (Ausgabe 1.13) | Anschluss-Klasse A Y

E| . 10/100 Mbps*2 156 kbps / 625
5 U::‘::‘;?:;gls(e“ 100 Mbps*2 (automatische 100 Mbps*2 125/250/500 kbps 2?83,\:2?5 kbps /2,5 Mbps / 5
S 9 9 Verbindungs herstellung) Mbps / 10 Mbps
g Konfigurationsdatei*3 ESI-Datei EDS-Datei GSDML-Datei EDS-Datei I0DD-Datei CSP+ Datei
2| /o Installationsbereich Eingabe 20 Bytes | Eingabe 36 Bytes | Eingabe 36 Bytes Eingang 4, 10, 20 Byte Eingabe 14 Bytes | 1 Station, 2 Stationen,
2 Ausgabe 36 Bytes | Ausgabe 36 Bytes | Ausgabe 36 Bytes | Ausgang4,12,20,36Byte | Ausgabe 22 Bytes 4 Stationen

£

[*]

2

Datenspeicherung

EEPROM

Statusanzeige

PWR, RUN, ALM, ERR_| PWR, ALM, MS, NS | PWR, ALM, SF, BF [ PWR, ALM, MS, NS

[ PWR, ALM, COM

| PWR, ALM, L ERR, L RUN

Kabellénge [m]

Antriebskabel: max. 20

Kiihlsystem

Luftkihlung durch natlrliche Konvektion

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 55 (kein Gefrieren)*4

Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Isolationswiderstand [MQ]

Zwischen allen externen Klemmen und Gehé&use: 50 (500 VDC)

Sicherheitsfunktion — — STO, SS1-t —
ENGISIBSL S EN

Sicherheitsstandards — — 8061 SILCLBEENISO —
1900 Ket 3PLeS

Gewicht [g] Schraubmontage 220 210 220 210 190 220 170

DIN-Schienenmontage 240 230 240 230 210 240 190

=1 Bitte beachten Sie, dass Angaben zu Versionen Anderungen unterliegen kénnen.
=2 Verwenden Sie ein abgeschirmtes Kabel mit CAT5 oder héher fur PROFINET, EtherNet/IP™ und EtherCAT.
=3 Die Dateien kdnnen von der SMC Website heruntergeladen werden.
=4 Der Betriebstemperaturbereich sowohl fir Produkte der Controller-Variante 1 als auch Produkte der Controller-Variante 2 betragt O bis 40 °C.

Einzelheiten zur Identifizierung der Controller-Versionssymbole entnehmen Sie dem Web-Katalog.
x5 Der oben genannte Sicherheits-Integritatslevel ist der Hochstwert. Das erreichbare Level variiert je nach Konfiguration und Priifverfahren der Komponente.

Beachten Sie das ,Sicherheitsanleitung JXC#-OMY0009“ fiir weitere Informationen.

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.

Beispiel Betriebsbefehl

Zusétzlich zur Schrittdaten-Eingabe von maximal 6 4 Punkten in jedem Kommunikationsprotokoll kann jeder Parameter in Echtzeit Gber die
numerische Dateneingabe geéndert werden.

<Anwendungsbeispiel> Bewegung zwischen 2 Punkten

No. Movement mode Speed Position | Acceleration | Deceleration | Pushing force | Trigger LV | Pushing speed |Moving force| Area 1 Area 2 |In position
0 1: Absolute 100 10 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0,50
1 1: Absolute 100 100 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0,50

<Eingabe der Schritthummer >

Sequenz 1: Befehl fur Servo ON

Sequenz 2: Befehl fur Riickkehr zur Ausgangsposition

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

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

Die gleiche Operation kann mit jedem Betriebsbefehl durchgefiihrt werden.

<Numerische Dateneingabe>

Sequenz 1:
Sequenz 2:
Sequenz 3:

Befehl fir Servo ON
Befehl flr Rickkehr zur Ausgangsposition
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.

1]
Sequenz 1- ’ ‘
e ]
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/ LD/ M 1

JXCE1/JXC91

67

(11,5)

12

Fﬁ@

84,2

64,2

JXCP1/JXCD1

67

# Auf DIN-
Schiene (35
mm)
montierbar

(11,5)

77

84,2

64,2

-

# Auf DIN-
Schiene (35
mm)

montierbar

245
Fiir Gehdusemontage
(Schraubmontage)

JXCE1

35

32,5

193,2 (bei geschlossener Verriegelung der DIN-Schiene)

170

187,3 (bei geschlossener Verriegelung der DIN-Schiene)

J45

175
4,5
Fir Gehdusemontage
(Schraubmontage)

JXCP1

35

32,5

193,2 (bei geschlossener Verriegelung der DIN-Schiene)

170
152,5

]

20 a0 @0

187,3 (bei geschlossener Verriegelung der DIN-Schiene)

175

4,5
Fir Gehdusemontage
(Schraubmontage)

JXC91

35

D45

32,5

193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

187,3 (bei geschlossener Verriegelung der DIN-Schiene)

0]
C
Q
<
[
@
P
[a)
@
©
jo)
f
=2
[ 0
g8 g
s -
>
@
C
[}
[7]
1%
o
<
[$]
1]
Q
O
©
=)
[e2}
N
x
175
4,5
Fir Gehausemontage
(Schraubmontage)
35
g45 32,5
wn
28

175

4,5
Fur Gehausemontage
(Schraubmontage)
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Serie JXCE1/91/P 1/D1/LL /M1

Abmessungen

JXCL1

JXCM1

21

67

(11,5)

77

84,2

64,2

|

i
!
i

% Auf DIN-

‘ Schiene (35
mm)

i montierbar

67

1,2

(77)

84,2

64,2

4 # Auf DIN-
) Schiene
H (35 mm)
i montierbar

4,5
Fiir Geh&usemontage
(Schraubmontage)

193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)
187,3 (bei geschlossener Verriegelung der DIN-Schiene)

170
152,5

g45
Fiir Gehdusemontage
(Schraubmontage)

193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)
187,3 (bei geschlossener Verriegelung der DIN-Schiene)

170
152,5

5
17,5
4,5
Fir Gehdusemontage
(Schraubmontage)
35
32,5
Label mit
kompatibler
Antriebs-

bezeichnung

161

[
\J

i
i

|
I

==

17,5
4,5

Fur Gehausemontage
(Schraubmontage)




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

Abmessungen
-
JXCLF
67 (11,5) ©
12| 75, 35
32,5
—
( ©
M N
<
=4
Y
<
©
[ [Ie]
| PEE :
o 5 |7
0 & o
(]
L @]
ﬁ DIN-Schienen-Anbausatz
=
77
17,5
4,5
DIN-Schiene L
AXT100-DR-1 125 525 75
(Abstand)
0
# Fur [J, eine Nummer aus der Zeile ,Nr“ der nachstehenden Tabelle eingeben. L © &l &
Siehe MaBzeichnungen auf Seite 20 bis 22 flir Befestigungsdimensionen. 7%%%’%@ ~ (I
1,25
L-MaB [mm] ;
Nr. 1 2 8 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 |855| 98 [110,5| 123 |1355| 148 [160,5| 173 |1855| 198 |210,5| 223 [235,5| 248 |260,5
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 |285,5| 298 [310,5| 323 |335,5| 348 |360,5| 373 |385,5| 398 |410,5| 423 |435,5| 448 |460,5| 473 |[4855| 498 |510,5

DIN-Schienen-Anbausatz

LEC-3-DO0 (mit 2 Befestigungsschrauben)

Der DIN-Schienen-Anbausatz kann nachtréglich bestellt und an den Controller mit Schraubmontage montiert werden.
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Serie JXCE1/91/P 1/D1/LL /M1

Antriebskabel

[Robotikkabel/Standardkabel fiir Schrittmotor 24 VDC]

LE-CP-

-]

1
LE-CP-}/Kabelldnge: 1.5 m, 3 m,5m

Controller-Seite

. Bel Antriebsseite &
Kabelldnge (L) [m (Belegung)  ———
Al B1 — Q
1 15 E“ ,':LL
e N
3 3 Ae-—=ilBg T -
5 5 Stecker A
8 g (14,7) (30,7) L
A 10*1 8B "
B 15+ LE-CP-ac /Kabelldnge: 8 m, 10 m, 15m, 20 m Controller-Seite
c 20* (=1 Fertigung auf Bestellung) R SteckerC  (14,2) (Belegung)
1 Fertigung auf Bestellun i i 2
(nurgRob%tikkabel) ’ Se'eg“”g)m - Amnetfsene a
Kabelausfiihrung [ g | ,':—i ‘ \J;E{ X
_ Robotikkabel A6 1 B6 - )
(flexibles Kabel) (14,7) Stecker A o
S Standardkabel 80,7)|— =
Gewicht Signal gfelgfé’r"% Aderfarbe ggsggrn(%
Produkt-Nr. Gewicht [g] Anm. A B-1 braun 2
LE-CP-1-S 190 A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
LE-CP-3-S 280 Standardkabel B Ao gelg 5
LE-CP-5-S 460 COM-A/COM B3 t  griin 3
LE-CP-1 140 COM-B/— A3 blau 4
LE:CP:S 260 __Abschirmung Aderfarbe | SockS
LE-CP-5 420 Vee B-4 = - t braun 12
LE-CP-8 790 Robotikkabel GND A4 ,/ L ,/ ] t  schwarz 13
CEICEIS 980 A N e BN @ € O G .
LE-CP-B 1460 A /ég 7 ] , schwarz g
LE-CP-C 1940 A A -, = schwarr |8
,,,,,,,,,,,,,,,,,,, g

[Robotikkabel/Standardkabel fiir Motorbremse und Sensor fiir Schrittmotor 24 VDC]
LE-CP-é/KabeIIénge: 1.5m,3m,5m

LE-CP-

-B-[ |

Antriebsseite Controller-Seite
.. (Belegung) Stecker A | Stecker C 14,2 Belegun
Kabellénge (L) [m] Al i_||‘| I B iy — S ( - ( 9729)
L 15 ABBG ] - 4 < F=ls
w86 =1 L (13.5)
3 3 A1 Bl & — o
5 5 AS@BS st =
[Te) !
8 g (14.7) (30,7) Stecker B s o)
A 107 LE-CP- £2/Kabellange: 8 m, 10 m, 15 m, 2
B 1 -CP- Ac/Kabellange: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
C 2071 (+1 Fertigung auf Bestellung)
Antriebsseite )
#1 Fertigung guf Bestellung (Belegung) Stecker A g
(nur Robotikkabel) A1 iiil‘l B1 pﬂ:f%v
~ i
" } = J
Fiir Motorbremse und Sensor 2‘13 = 2‘13 S —
& I
. S ] —Ir—5——
Kabelausfiihrunge A3@B3 = L] Sectors 3
_ Robotikkabel (14,7) (30,7) >——"—"— ©
(flexibles Kabel) s —
S Standardkabel Signal Steoker A Aderfarbe | il
é B-1 braun 2
A A-1 rot 1
Gewicht B B-2 orange 6
Produkt-Nr.  |Gewicht [g] Anm B A2 gelb 5
C 9 o COM-A/ICOM | _B-3 qriin 3
LE-CP-1-B-S 240 COM-B/— A3 blau 4
LE-CP-3-B-S 380 Standardkabel , Bl
LE-CP-5-B-S | 630 = - o fbsehimung At s(%%“?%
LE-CP-1-B 190 ol - T T raun
GND A-4 schwar: 13
LE-CP-3-B 360 A B5 L - o 5
LE-CP-5-B 590 A A5 T T t  schwarz 6
LE-CP-8-B 1060 Robotikkabel B B-6 7 7 orange 9
B A-6 v, > t _schwarz 8
LE-CP-A-B 1320 : —— N o 2
LE-CP-B-B 1920 Signal SteckerB
NEREEha| 2620 olobremse (¢} BT yoy—————1 ol 2
Motorbremse (-) A-1 ¢ schwarz 5
Sensor(s) | BS I OO o !
Sensor (-) A-3 ¢ blau 2




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

Optionen: Antriebskabel

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

LE-CE-

. Stecker A
Kabellange (L) [m] (Belegung) S Stecker B @
s T :
5 5 3 |gg‘] S ‘
1 b i m
8 g*1 4 Eg‘ gt = ‘
A 10 s
B 1 5><1 = Stecker D
C 20* (30,7) L
#1 Fertigung auf
Bestellung
Gewicht ) Belegung Belegung
- el Stecker A Paleiie Stecker C
Produkt-Nr.  |Gewicht [g] Anm. A B1 braun 2
LE-CE-1 190 A 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 grin 3
LE-CE-A 1120 COM-B/— A-3 blau 4
LE-CE-B 1680 Signal g?e‘ilgspg _ Abschirmung Aderfarbe ggssspg
LE-CE-C 2210 Vee B-1 ,’,Y‘ L it braun 12
GND A-1 L \‘\ >OOO< L \" schwarz 13
A B-2 L L rot 7
A A2 : : XX : : schwarz 6
B B-3 At A—t orange 9
B A-3 l\ : >OOO< I\ : schwarz 8
SD+ (RX) B4 i — gelb 11
SD- (TX) A4 v XX Ava schwarz 10
fommmmmT s A - schwarz 3

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

LE-CE-[1]-B

Stecker A
) (Belegung) g Stecker B @ (14.2)
Kabelldnge (L) [m] , AB = ° Stecker D (Belegung)
1 1.5 3 |§§l\] [m . — = 1=
N [ 3 El=s]
o —1 Y= 57¢=-6
3 3 TED S kb =N\ X D
5 5 Igﬁlm o [ : ) \ = s 14 Ii 2
8 81 AB] | ‘ =15 ’EI 16
A 10%1 (14,7) =] Stecker C o Stecker E (10)
B 151 — 1(30,7) - L |1
C 20*1
#1 Fertigung auf
Bestellung
Fiir Motorbremse und Sensor @ ; Belegung Belegung
Siigrtl Stecker A REBTRIE Stecker D
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
Gewicht 2 B2 S
Produkt-Nr.  |Gewicht [g] Anm. COM-A/COM B3 grin 3
LE-CE-1-B 240 COM-B/— A3 blau 4
LE-CE-3-B 460 -
LE-CE-5-B 740 signal | gk __ Abschirmung_ Adertarbe | ST
LE-CE-8-B 1170 Robotikkabel Veo B OO0 braun 12
_ JEY JEY
LE-CE-A-B_| 1460 0 o T o schwarz I
LE-CE-B-B | 2120 A o L OO0 P 5
LE-CE-C-B 2890 5 B3 - . oran
t + ge 9
S S T i S o
SD-() | A PO — schwars |10
Sgnal | Soott
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/P 1/D1/LL /M1

Optionen

B Kommunikationskabel fiir Controllerparametrierung

(1) Kommunikationskabel JXC-W2A-C

Eﬁ

51 3000

32

x Kann direkt an den Controller angeschlossen werden.

(2 USB-Kabel LEC-W2-U

8 o i il -
2| (= == === d

(3 Controller-Einstellset JXC-W2A

Set bestehend aus einem Kommunikationskabel (JXC-W2A-C)
und einem USB-Kabel (LEC-W2-U)

<Controller-Software/USB-Treiber>

- Controller-Software

- USB-Treiber

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

Systemvoraussetzungen Hardware

0Ss Windows®7, Windows®8.1, Windows®10
Feldousprotokoll | ;55 1 1 oder USB 2.0-Anschliisse
Schnittstelle

Anzeige 1024 x 768 oder hdher

# Windows®7, Windows®8.1 und Windows®10 sind registrierte

Handelsmarken der Microsoft Corporation in den USA.

H Adapterkabel P5062-5 (Kabelldnge: 300 mm)

* FUr den Anschluss der Teaching-Box (LEC-T1-3LJGLJ) oder des Controller-
Einstellsets (LEC-W2A-C) an den Controllerwird ein Adapterkabel benétigt

300

H DIN-Schienen-Anbausatz LEC-3-D0

&

D
C

Mit 2 Befestigungsschrauben

er DIN-Schienen-Anbausatz kann nachtréglich bestellt und an den
ontroller mit Schraubmontage montiert werden.

H DIN-Schiene AXT100-DR-[]

*

25

Far O, die ,Nr.“ aus der Tabelle auf Seite 19 eingeben.
Siehe Abmessungen auf Seiten 18 und 19 fiir Befestigungsdimensionen.

M Teaching-Box

LEC-T1-3[J]G

Teaching-Box

Lénge Antriebskabel [m]

3] 3 |
Spracheinstellunge
J Japanisch
E Englisch

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

Technische Daten

Freigabeschalter
(Option) \

Freigabeschalter
— Ohne
S | Ausgestattet mit Freigabeschalter

= Verriegelungsschalter fur JOG-
und Pruffunktion

e Stoppschalter
@ Ausgestattet mit Stoppschalter

Element

Beschreibung

Schalter

Stoppschalter, Schalter zum Aktivieren (Option)

Liange Antriebskabel [m] 3
Schutzart IP64 (auBer Stecker)
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 50

Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH]

Max. 90 (keine Kondensation)

Gewicht [g]

350 (auBer Kabel)




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

Optionen

B Spannungsversorgungsstecker JXC-CPW B STO-Signalstecker JXC-CSTO

x Der Spannungsversorgungsstecker ist Zubehor

®
@
99| O O ®
®@@0 e ®
® EMG  (p) LKRLS
Stromversorgungsstecker STO-Signalstecker
bElzeeriTéLn:J]r;g ENeT Details Pin-Nr. | Signalbezeichnung Details
- 1 24V +24 'V Ausgang (max. 100 mA)
ov | emensamo | WeiiemmacedsenmeBiGKemna! | [ | Sto1 | Srongng:
3 STO2 STO-Eingang 2
M 24V | Spannungsversorgung Motor (+) Spannungsversorgung Motor (+) 2 Feodback 1 STO1-Riickmeldesignal
C 24V Spannungsversorgung Controller (+) HSpannungsver"sorgung Motor (+). 5 Foedback 2 STO2-Rickmeldesignal
EMG Stopp Signal (+) Positive Spannung fir Stopp Signal Freigabe
LK RLS Entriegelung (+) Positive Spannung fir Entriegelung

B Kommunikationsstecker

Fiir DeviceNet™

Steckverbindung T-Verzweigung Kommunikationsstecker
beidseitig JXC-CD-T fur DeviceNet™

-CD- Klemmenbe- :
JXC-CD-S _ Zeichnung Details
Vi Stromversorgung (+)
fir DeviceNet™
Kommunikationskabel
CAN_H (Hoch)
Erdungskabel/
Ablass Abgeschirmtes Kabel
CAN_L Kommunikationskabel

(Niedrig)

Stromversorgung (-)

V- fiir DeviceNet™
Fiir 10-Link
Steckverbindung Kommunikationsstecker
beidseitig JXC-CL-S far 10-Link
* %ef_k\{(erbtingel; ftrj]r Klemmen-Nr. bzlziri?:rr?ri:]r;g Details
-Link ist Zubehor. 1 Lt YR,
2 NC k. A.
3 L- oV
4 C/Q  |IO-Link Signal
Fir CC-Link
Steckverbindung T-Verzweigung Kommunikationsstecker
beidseitig LEC-CMJ-T  fiir CC-Link
LEC-CMJ-S Kiemmen- )
bezeichnung Details
CC-Link-
DA Kommunikationsleitung A
DB CC-Link-

Kommunikationsleitung B
DG Masseleitung CC-Link
SLD Abschirmung CC-Link
FG Masse-Anschluss
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serie JXC51/61/E1/91/P1/D1/LC1/M1
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 JXCI1J-BC muss die neuste Version von JXC-BCW (Parametriersoftware fiir unbeschriebene Controller)
verwendet werden.

B Es sind z. Zt. drei unterschiedliche Versionen verfiigbar: Version 1 (V1.0/ S1.0J), Version 2 (V2.0 / S2.[J) und Version 3 (V3.0 / S3.00).
Wenn Sie eine Sicherungsdatei (.bkp) mit der Paramtriersoftware in einen anderen Controller schreiben, muss die Version des

Zielcontrollers identisch mit der Version des Quellcontrollers sein (z. B. eine Sicherungsdatei eines V1 Controllers kann nur auf einen V1
Controller geschrieben werden).

Identifizierung von Versionssymbolen

verwendbare Modelle verwendbare Modelle

Serie JXC91[] Serie JXC51[1

Serie JXC61[1

\% Serie JXCE10]

Y Serie JXCP1[]

~ Serie JXCD10J

e '\‘ Serie JXCLLCICJ

—— Serie JXCM10]
=

§ § Versionssymbol

.

/

WP WPT1.1

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

. (5100

verwendbare Modelle verwendbare Modelle
Serie JXC91[] Serie JXCE1[]
Serie JXCP1[]
Serie JXCD1
Serie JXCLLICI
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Sicherheitshinweise in Bezug auf die
unterschiedlichen Controller-Versionen

Serie JXC51/61/E1/91/P 1/D1/LL1/M1

Unbeschriebene Controller-Versionen (-BC) und verwendbare BaugréBen fiir elektrische Antriebe mit batterielosen

Absolut-Encoder

M Die verwendbaren BaugréBen der elektrischen Antriebe mit batterielosem Absolut-Encoder ist je nach Controllerversion unterschiedlich.
Uberpriifen Sie daher die Controllerversion, bevor der unbeschriebene Controller verwendet wird.

Unbeschriebene Controller-Versionen/verwendbare BaugréBen elektrische Antriebe

Unbeschriebener Controller (-BC)

Verwendbare Baugréfe flir elektrische Antriebe

Serie 032:'5?(')";' LEFSCIE | LEFBLE |LEKFSCE | LEYCIE |LEYCIE-X8 | LEYGLIE | LESCIE | LESHCE | LESYHCE | LERCIE | LEHFCIE
Version 3.4
. V3.4, S3.4) 25, 32 25, 32 25, 32 25, 32
xco1 | ¢ , 32, 32, : 32, 32,
Sore BT Neonss | o | o i i to.2
Serie JXCE1 | (V35,835
Serie JXCP1 Version 3.6
Serie JXCL1J (V3.6, S3 '6) 16, 25, 16, 25, 16, 25, 16, 25, 8 16.25
Ny 32,40 | 32,40 | o530 | 32,40 | 5530 | 32,40 n
oder hoher . o 25 25 50 32, 40
40 40
Version 3.4 25, 32, 25, 32, 25, 32, 25, 32, 16. 25
(V3.4, S3.4) 40 40 40 40 ’
Serie JXCM1
Serie JXC51/61 -
\\’/esrsé"ggg 16,25, | 16, 25, 16, 25, 16, 25, 8 1625
(V3.5 L ) 32, 40 32, 40 32, 40 32,40 o
oder héher
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/\ Sicherheitsvorschriften

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

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

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

A Achtung:

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

A Warnung:

Gefahr verweist auf eine Gefahrdung 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 tUber dessen
Eignung fur einen bestimmten Anwendungsfall erst nach genauer Analyse
und/oder Tests erfolgen, mit denen die Erftllung der spezifischen
Anforderungen Uberpruft wird.

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

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

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

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

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

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

. Die in diesem Katalog aufgefiihrten Produkte werden ausschlieBlich
fiir die Verwendung in der Fertigungsindustrie und dort in der
Automatisierungstechnik konstruiert und hergestellt. 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, Sicherheitsausristungen oder anderen
Anwendungen in Kontakt kommen, soweit dies nicht in der Spezifikation
zum jeweiligen Produkt in diesem Katalog ausdrtcklich als
Ausnahmeanwendung fur das jeweilige Produkt angegeben ist.

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

ISO 4413: Fluidtechnik — Ausfuhrungsrichtlinien Hydraulik.

IEC 60204-1: Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausrtstung
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 Funktionsprifung erfordern.

Bitte kontaktieren Sie SMC damit wir Ihre Spezifikation

fiir spezielle Anwendungen priifen und lhnen ein
geeignetes Produkt anbieten kénnen.

A Achtung

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

Einhaltung von Vorschriften

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

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

Einhaltung von Vorschriften
1. Die Verwendung von SMC-Produkten in

Fertigungsmaschinen von Herstellern von
Massenvernichtungswaffen oder sonstigen Waffen ist
strengstens untersagt.

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

A Achtung

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

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

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



Zentrale:

TBT Technisches Biiro Traffa e.K.

Theodor-Heuss-Str. 8

71336 Waiblingen

Tel..  +49(0)7151/60424-0
Fax.. +49(0)7151/60424-40
E-Mail: info@traffa.de

Web:  www.traffa.de

Technisches Buro Traffa

NL Bayern:

TBT Technisches Biiro Traffa e.K.
Schoneckerstr. 4

91522 Ansbach

Tel.: +49 (0)981/487866-50
Fax..  +49(0)981/487866-55
E-Mail: mail@traffa.de

Web: www.traffa.de
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