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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel/Serie LEFS Riemenantrieb/Serie LEFB

Modellauswahl

<Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm> (Seite 26 bis 28)
Waéhlen Sie auf der Grundlage des Werkstlickgewichts und der Geschwindigkeit das
geeignete Modell aus dem <Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm> aus.

Auswahlbeispiel: Die Serie LEFS25A-200 wird voriibergehend gewéhtt, auf Grundlage des Diagramms auf der rechten Seite.

Uberpriifen Sie die Zykluszeit
Ermitteln Sie die Zykluszeit anhand
des folgenden Berechnungsbeispiels.
Zykluszeit:

T wird aus folgender Gleichung ermittelt.

T=T1+T2+T3+T4]s] |

*T1: Beschleunigungszeit und T3:
Die Verzégerungszeit kann
aus folgender Gleichung ermittelt werden.

T1=V/al[s] | | T3=V/a2]s] |

©T2: Die Zeit bei konstanter Drehzahl kann
aus folgender Gleichung ermittelt werden.
L-05-V-(T1+T3)
|

T2 = [s]

®T4: Die Einschwingzeit ist von
Bedingungen wie Motortyp, Last und
Positionierung der Schrittdaten abhéngig
und kann variieren. Berechnen Sie die
daher die Einschwingzeit bitte unter

Berticksichtigung des folgenden Wertes.
T4 =0,2(s]

m Priifen Sie das Fiihrungsmoment
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Auf der Grundlage des obigen Ergebnisses
wird das Modell LEFS25A-200 gewahlt.

Berechnungsbeispiel:

T1 bis T4 kénnen wie folgt ermittelt werden.
T1 =V/a1 =300/3000 = 0,1 [s],

T3 =V/a2 = 300/3000 = 0,1 [s]
L-05-V-(T1+T3)

T2 =
v
_200-0,5-300 - (0,1+0,1)
B 300
=0,57 [s]
T4 =0,2s]

Dementsprechend wird die Zykluszeit

wie folgt berechnet.

T=T1+T2+T3+T4
=0,1+0,57+0,1+0,2

=0,97 [s]
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Auswahlverfahren
Uberpriifen Sie da_s Vt_arha!tnls Uberpriifen Sie die Zykluszeit. Priifen Sie das zuléssige Moment.
Nutzlast - Geschwindigkeit.
Auswahlbeispiel
Betriebs- ) ) " . )
bedingungen e Gewicht des Werkstlicks: 5 [kg] e Werkstlickanbaubedingung: 20 TTTTTITTITT
e Geschwindigkeit: 300 [mm/s] W Steigung 6: LEFS258
 Beschleunigung/Verzégerung: 3000 [mm/s?] S ’ g 15
e Hub: 200 [mm] T . ) %
H=| g 10
eEinbaulage: horizontal aufwérts ﬁ
- / 2 \ Steigung 12
5 LEFS25A
m Uberpriifen Sie das Verhiltnis Nutzlast — Geschwindigkeit N

0
0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit: V [mm/s]

Geschwindigkeit-Nutzlast-Diagramm
(LEFS25/Schrittmotor)

-

Z)N\S

al
1/

Geschwindigkeit: V [mm/s]
N
@

T1 T2 T3 |T4

L: Hub [mm]
-+ (Betriebsbedingung)
V: Geschwindigkeit [mm/s]
-+ (Betriebsbedingung)
a1: Beschleunigung [mm/s?]
-+ (Betriebsbedingung)
a2: Verzdgerung [mm/s?]
-+ (Betriebsbedingung)

T1: Beschleunigungszeit [s]
Zeit bis zum Erreichen der
Einstellgeschwindigkeit

T2: Zeit bei konstanter Drehzahl [s]
Zeit, in der der Antrieb bei
konstanter Drehzahl 1auft

T3: Verzégerungszeit [s]
Anhaltezeit aus einem Betrieb mit
konstanter Drehzahl

T4: Einschwingzeit [s]
Zeit bis zum Erreichen der Endlage

« Falls Schrittmotor und Servomotor nicht Ihre Spezifikationen erfillen, ziehen Sie bitte auch die Spezifikationen des AC-Servomotors in Betracht (Seite 102).
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Schlittengenauigkeit

Modellauswahl Serie LE F

D-Seite

B-Seite—

@

A-Seite

lineare Verfahrgenauigkeit [mm] (pro 300 mm)
Modell | @ Lineare (2 Lineare
Verfahrgenauigkeit Verfahrgenauigkeit
C-Seite zu A-Seite D-Seite zu B-Seite
LEF16 0,05 0,03
LEF25 0,05 0,03
LEF32 0,05 0,03
LEF40 0,05 0,03

Anm.) Die lineare Verfahrgenauigkeit schlieBt nicht die Genauigkeit der Montagefléche ein.

Schlittenabweichung (Referenzwert)

/

@)
0,08
4F32

_ 0,06 // (L =30 mm) |
€
£ LEF25
2 (L =25 mm)
é 0,04 /| /
5 LEF16 /
E (L =20 mm) LEF40
2 / (L=37mm)| _—|

0,02 // ///

0
0 100 200 300 400 500
Last- W [N]

Anm. 1) Diese Abweichung wird gemessen, wenn eine Aluminiumplatte von 15 mm auf dem Schlitten montiert und fixiert wird.
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffuhrung

Riemenantrieb

Servomotor

Serie LEFB

LEFB16, 25, 32

Bestellschliissel

C€ M

Der Riemenantrieb kann nicht vertikal
fiir Anwendungen eingesetzt werden.

LEFB

(o2

T_

0

o

200

650 666

0 GroBe 9 Motor
S verwendbare BaugréBen kompatible
25 Symbol Ausflihrung Controller/
32 LEFB16 LEFB25 LEFB32 Endstufen
LECP6
— Schrittmotor [ ] [ ] [ J LECP1
LECPA
A Servomotor [ ] [ ] — LECA6
9 entsprechend Steigung [mm]
[T ] 28 || AAAchtung
[CE-konforme Produkte]
(D Die Erfillung der EMV-Richtlinie wurde geprift, indem der elektrische Antrieb der Serie LEF mit
dem Controller der Serie LEC kombiniert wurde.
Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und von der Beeinflussung
sonstiger elektrischer Gerate und Verdrahtung abhéngig. 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 Erfiillung der
e Hub [mm] EMV-Richtlinie fir das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen Uberprifen.
300 300 (@ Fur die Ausfiihrung mit Servomotor (24 VDC) wurde die Erfiillung der EMV-Richtlinie mit der
bis bis Installation eines Stérschutzfilter-Sets gepriift (LEC-NFA). Siehe Seite 77 fiir weitere Informationen
2000 2000 zum Stérschutzfilter-Set. Siehe Bedienungsanleitung der Serie LECA fiir Informationen zur Installation.
* Siehe Tabelle der anwendbaren Hiibe. [UL-konforme Produkte]
In Féllen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Controller/
Endstufen mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.
Tabelle der anwendbare Hiibe @: Standard
Hub
Modell “*| 300 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 |1000 | 1200 | 1500 | 1800 | 2000
LEFB16 ° ° ° ° ° Py ° _ _ _ _ Stutzfiinrung/serie LEFG
Mit Stutzfuhrung far >
LEFB25 ® b b b d b d b b b b Werkstiicke mit groBem A =
LEFB32 ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° Uberhang. . =
Seite 165 &=
+ Bitte setzen Sie sich mit SMC fur Nicht-Standardhiibe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung A

gefertigt werden.

Antrieb und Controller/Endstufe werden zusammen als Paket verkauft.

<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte>

(@ Uberpriifen Sie das Typenschild des Antriebs auf seine Modellnummer. Diese

stimmt mit Controller/Endstufe Uberein.
@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-1/0-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP).

©

-

* Siehe Bedienungsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte. Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Riemenantrieb

Serie LEFB

N\

iy

— - -
ST

@ Motoroption @ Schutzband-Niederhalter o Antriebskabel-Ausfiihrung*’
— ohne — Standard — ohne Kabel
B mit Motorbremse N laufrollengefiihrt (fettfrei) S Standardkabel?
R Robotikkabel (flexibles Kabel)

6 Antriebskabellange [m]

@ Controller-/Endstufen-Ausfiihrung*!

* Fertigung auf Bestellung (nur Robotikkabel)
Siehe Spezifikationen unter Anm. 2) auf den Seiten 61 und 62.

m Controller/Endstufen-Montage

Schraubenmontage

D DIN-Schienenmontage®

+ DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte getrennt
bestellen.

Kompatible Controller/Endstufen

_ ohne Kabel —_ ohne Controller/Endstufe

1 1,5 6N LECP6/LECA6 NPN
3 3 6P | (Ausfihrung mit Schrittdaten-Eingang) | PNP
5 5 1N LECP1*2 NPN
8 8" 1P | (programmierfreie Ausflihrung) | PNP
A 10" AN LECPA*2*3 NPN
B 15° AP | (Impulseingang-Ausfiihrung) | PNP
c 20 «1 Fir Details Gber Controller/Endstufen und

kompatible Motoren siehe nachstehende
kompatible Controller/Endstufen.

%2 Nur fur die Motorausfihrung "Schrittmotor"
erhaltlich.

*3 FOr Impulssignale mit offenem Kollektor den
Strombegrenzungswiderstand (LEC-PA-
R-0) auf Seite 95 separat bestellen.

«1 Das Standardkabel ist fir die Verwendung mit
unbeweglichen Teilen vorgesehen. Wahlen Sie
fur bewegliche Anwendungen das Robotikkabel.

%2 Nur flr die Motorausfihrung ,Schrittmotor" erhéltlich.

@ 1/0-Kabellange*'

—_ ohne Kabel
1 1,5m
3 3m*
5 5m*2

*1 Wenn ,ohne Controller/Endstufe" fir
Controller/Endstufen-Ausfiihrungen gewahlt
wird, kann das I/0-Kabel nicht gewahlt
werden. Siehe Seite 77 (fur LECP6/LECA®G),
Seite 91 (fur LECP1) oder Seite 98 (fur
LECPA), wenn ein |/O-Kabel erforderlich ist.

#2 Wenn fir die Controller/Endstufen-Ausfihrung
smpulseingang-Ausfiihrung” gewé&hlt wurde,
kann der Impulseingang nur als
Differenzsignal verwendet werden. Mit
offenem Kollektor kénnen nur 1,5 m-Kabel
verwendet werden.

Schrittdaten- Schrittdaten- programmierfreie Impulseingang-
Eingangsart Eingangsart Ausfiihrung Ausfiihrung
Ausfiihrung
&
! 7z
Serie LECP6 LECA6 LECP1 LECPA
Werte Eingabe Der Betrieb kann ohne die Hilfe
Merkmale 9 eines PCs oder einer Teaching Box Betrieb durch Impulssignale
Standard-Controller .
eingestellt werden.
kompatibler Schrittmotor Servomotor Schrittmotor
Motor
max. Zahl der - -
Schrittdaten 64 Positionen 14 Positionen —_
Versorgungsspannung 24 VDC
Details auf Seite 69 69 | 85 91

O
:
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Serie LEFB

Technische Daten

Schrittmotor
Modell LEFB16 LEFB25 LEFB32
Hub [mm] Anm. 1) 300, 500, 600, 700 300, 500, 600, 700, 800, 900 300, 500, 600, 700, 800, 900
800, 900, 1000 1000, 1200, 1500, 1800, 2000 1000, 1200, 1500, 1800, 2000
2 Nutzlast [kg] Am-2) |horizonta| 1 5 14
;E Geschwindigkeit [mm/s] Anm.-2) 48 bis 1100 48 bis 1400 48 bis 1500
<C | max. Beschleunigung/Verzdgerung [mmis?] 3000
§ Positionier-Wiederholgenauigkeit [mm] +0,08
3 Hysterese [mm] Anm.-3) max. 0,1
% aquivalente Steigung [mm] 48 48 48
g StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2] Avm.4) 50/20
S | Funktionsweise Riemen
(= Fiihrungsart Linearfihrung
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
2 MotorgréBe 28 042 56,4
E Motor Schrittmotor
f.i < Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
Eg Ne-nnspannung I\ 24VDC +10 %
S~ | Leistungsaufnahme [W] Anm-5) 24 32 52
E‘ Standby-Leistungsaufnahme im Betrigbszustand [W] A6 18 16 44
ﬁ max. momentane Leistungsaufnahme [W] An.7) 51 60 127
g «| Ausfiihrung Anm.8) spannungsfreie Funktionsweise
< | Haltekraft [N] 4 19 36
Eg Leistungsaufnahme [W] Anm.9) 2,9 5 5
2= Nennspannung [V] 24VDC +10 %

> >
55
33

Anm.
Anm.

Anm.
Anm.
Anm.

Anm.
Anm.

61

. 1) Bitte setzen Sie sich fir Hube, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
.2)Die Geschwindigkeit ist abhé&ngig von der Controller-/Endstufen-Ausfiihrung und der Nutzlast. Siehe ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm

(Fuhrung)" auf Seite 28.
Wenn die Kabelldnge 5 m berschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab. Nicht verwendbar in vertikalen Anwendungen.
3) Richtwert zur Fehlerkorrektur im reziproken Betrieb.
4) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit
dem Antrieb in Startphase.)
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur
Antriebsspindel. (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 wéhrend des Betriebs in der Einstellposition angehalten wird.
7)Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann fur die Wahl der

Spannungsversorgung verwendet werden.

8) Nur mit Motorbremse

9) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Leistungsaufnahme fiir die Motorbremse.



Technische Daten

Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Riemenantrieb

Serie LEFB

Servomotor

Modell

LEFB16A

LEFB25A

Hub [mm] Anm. 1)

300, 500, 600, 700
800, 900, 1000

300, 500, 600, 700, 800, 900
1000, 1200, 1500, 1800, 2000

Nennspannung [V]

24VDC £10 %

2 Nutzlast [kg] Anm-2) |horizonta| 1 2

;;'_—. Geschwindigkeit [mm/s] Anm-2) 48 bis 2000 48 bis 2000
<C | max. Beschleunigung/Verzogerung [mmis?] 3000

§ Positionier-Wiederholgenauigkeit [mm] +0,08

3 Hysterese [mm] Anm.-3) max. 0,1

% aquivalente Steigung [mm] 48 | 48

g StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2] A-4 50/20

S | Funktionsweise Riemen

(= Fiihrungsart Linearfhrung

Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)

2 MotorgréBe 28 042

9 | Motorleistung [W] 30 36
-E Motor Servomotor

§§ Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)/Z-Phase
%S Nennspannung [V] 24 VDC +10 %

2 | Leistungsaufnahme [W] Anm. 5) 78 69

% Standoy-Leistungsaufnahme im Betrigbszustand (W] A& horizontal 4 horizontal 5
W | max momentane Leistungsaufnahme [W] A7 87 120

§ _, | Ausfiihrung Anm.-8) spannungsfreie Funktionsweise

S & [ Haltekraft [N] 4 19
:ng Leistungsaufnahme [W] Anm.9) 2,9 5

2

> >
55
33

Anm.
Anm.

Anm.
Anm.
Anm.

Anm.
Anm.

bis zu 10 % ab.

3) Richtwert zur Fehlerkorrektur im reziproken Betrieb.
4) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit

dem Antrieb in Startphase.)

. 1) Bitte setzen Sie sich fiir Hiibe, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
. 2) Details siehe ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung)" auf Seite 28. Wenn die Kabelldnge 5 m lberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur

Antriebsspindel. (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 wéhrend des Betriebs in der Einstellposition angehalten wird.
7)Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann fur die Wahl der

Spannungsversorgung verwendet werden.

8) Nur mit Motorbremse

9) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Leistungsaufnahme fiir die Motorbremse.

Gewicht
Serie LEFB16
Hub [mm] 300 500 600 700 800 900 1000
Produktgewicht [kg] 1,19 1,45 1,58 1,71 1,84 1,97 2,10
ausétzliches Gewicht it Motorbremse [kg] 0,12
Serie LEFB25
Hub [mm] 300 500 600 700 800 900 1000 1200 1500 1800 2000
Produktgewicht [kg] 2,39 2,85 3,08 3,31 3,54 3,77 4,00 4,46 5,15 5,84 6,30
ausétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0,26
Serie LEFB32
Hub [mm] 300 500 600 700 800 900 1000 1200 1500 1800 2000
Produktgewicht [kg] 412 4,80 5,14 5,48 5,82 6,16 6,50 7,18 8,20 9,22 9,90
ausitzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0,53
62
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Serie LEFB

Konstruktion

Serie LEFB

I
) a) 3
A—= . N
T o QK
S S \ i . ® ® : . ) 'f
© e C — e \
§ & § & b
10 19
R W | /
q%(I G v ol o S M /
N v 7
|
- = R —ﬁg

Nr. Beschreibung Material Anm.

1 Gehause Aluminiumlegierung eloxiert

2 Fiihrung —

3 Riemen —

4 Riemenhalter Kohlenstoffstahl chromatiert

5 Riemenbefestigung Aluminiumlegierung eloxiert

6 Schlitten Aluminiumlegierung eloxiert

7 Abdeckung Aluminiumlegierung eloxiert

8 Schutzband-Niederhalter synthetischer Kunststoff

9 Gehéause A Aluminium die-cast beschichtet

10 Befestigung Riemenscheibe Aluminiumlegierung

11 Welle fiir Riemenscheibe rostfreier Stahl

12 Riemenscheibe Aluminiumlegierung eloxiert

13 Riemenscheibe Aluminiumlegierung eloxiert

14 Motorbefestigung Aluminiumlegierung eloxiert

15 Motorabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert

16 Endabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert

17 Befestigung Schutzband rostfreier Stahl

18 Motor —

19 Abdichtung Kabel NBR

20 Stopper Aluminiumlegierung

21 Staubschutzband rostfreier Stahl

22 Lager —_

23 Lager —_

24 Riemen Spannschraube Chrommolybdéanstahl chromatiert

25 Befestigungsschraube fiir Riemenscheibe Chrommolybdéanstahl chromatiert
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Abmessungen:

Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Riemenantrieb

emenantrieb

Serie LEFB

LEFB16 _..3H9 (%)
x@35 _ " Tiefe 3
¢1I T — f . m Motoroption:
@y ; . mit Motorbremse
// | 150 8 i Motorbremsenkabel
‘ Dx150 (=E) | 20 Y (085)
\ B \ ==
‘\‘ / L \ Kabelldnge = 250 —
\7 (92) / A (sﬁhlitten-VerfahnNeg) Anm. 2)\ 37 535 | (1,5) 65 2 § 65
o <
(96) [9!!] Hub B[] & = Kabellinge
[Ausggangs- Ausgangs- \ 2[4] =250
™ positifin] Anm-4) position Anm. 3) =—f-—
o ¥ S| \Motorkabel .
@ < ~ Schritt- Servo-
P S 3| @xo5 N
= © motor motor
Ri J hraub i
» iemenspannungs-Justierschraube ok
o3H9('8*°) \72) 55 (M3: Schliisselweite 2,5) il S
Tiefe 3 5 1.7 [\ b
4xM4x0,7 n M4 x 0,7 = S
Gewindetiefe 6,4 3 Gewindetiefe 7
i 5 G S (F.G. Masseanschluss)
= e
[mm]
Modell L A B n D E
nm. 1) Wenn Sie den//Antrieb unter Verwendung der Bezugsebgne fir Gehdusemontage LEFB16LT-3000) 4955 | 30671 435 6 2 300
. i ieb u wendu Zu U u
ontieren, stellgn Sie die Hohe der gegentiberliegenden Flache bzw. des Pins aufgrund LEFB16LT-5000) 69551 506 635 10 & 600
ler R-Anfrasung auf min. 2 mm ein (empfohlene Hohe 5 mm). LEFB16(1T-6000] | 7955 | 606 | 735 | 10 4 600
Anm. 2) \Abstand, innefhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er zuriick zur LEFB16T-700C] 8955 | 706 835 12 5 750
usgangs-posifon kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Schlitten angebrachte Werkstick | EFB1 GDT-S(mET 995,5 806 935 14 6 900
icht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert. =
Ann\. 3)| Position nach fler Riickkehr zur Ausgangsposition. LEFB16L1T-9000] | 10955 | 906 | 1035 1< & g00
Anml 4) Die Zahlin| ]lgeigt an, wenn die Richtung der Riickkehr zur Ausgansposition geandert wurde. LEFB16(1T-10000] | 1195,5 [ 1006 | 1135 | 16 7 1050
LEFB25 3Ho (49%) Motoroption:

T Tiefe 3 mit Motorbremse
© P 2: Motorbremsenkabel
N s = gzs,S)

‘ I 170 10 ==
D x170 (=E) 25 ]
B I T 65
V] L | Kabellnge = 250 | Kabellange
10 \(1\ 9 A (Schlitten-Verfahrweg) Anm. 2) 52\ 648 | (1,5) 65 =250
By Hub ] S
2] [Aysgﬁwgs- Ausgangsposition Anm-3) 214 ] Schritt- Servo-
[-position] An- 4 0 7 motor motor
_— e}
L— 3 P 24
Bt (] 1 I |
A
Motorkabel
o3H9 ('5°%) (102) (2x04,7) 17 \  \Biemenspannungs-Justierschraube
Gehausembntakk Anm. 1) Tiefe 3 64 Md x 0.7 z (M3: Schliisselweite 2,5) [mm]
Bezugsebghe ﬁ % 45 Gewindetiefe 8 Modell H
\l \‘. N ewneeree . (F.G. Masseanschluss) LEFB25T-[57] 115,8
H 1 - — LEFB25T-[sTB 158,8
E = = H = LEFB25AT-[51] 98,8
\ of © +0,0p5 LEFB25AT-STB | 139,8
\ ol ol .8H9 ("o
‘ Tiefe 3 Modell L A B n D E
LEFB25[1T-300L 541,8 | 306 467 6 2 340
LEFB25[ 1T-500L 7418 | 506 667 8 3 510
Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehjusemontage LEFB25L1T-6000] 841,8 | 606 767 10 4 680
ontieren, stellen\Sie die Héhe der gegeniiberliegenden Flache bzw. des Pins aufgrund  LEFB25LIT-700L]1 | 9418 | 706 | 867 | 10 4 680
ler R-Anfrésung adf min. 3 mm ein (empfohlene Héhe 5 mm). LEFB251T-800C] | 1041,8 | 806 967 12 5 850
Anm. 2) [Abstand, innerhall dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn et zuriick zur LEFB25C1T-900C] | 1141,8 | 906 | 1067 14 6 1020
Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Schiitten angebrachte Werkstick LEFB25T-1000] | 1241,8 | 1006 | 1167 14 6 1020
nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert. LEFB251T-120001 | 1441,8 | 1206 | 1367 16 7 1190
Anm. 3)| Position nach der Ruickkehr zur Ausgangsposition. LEFB251T-150001 | 17418 | 1506 | 1667 20 9 1530
Anm. 4)| Die dZahl in[ ] zeigt an, wenn die Richtung der Riickkehr zur Ausgangspositiqn geéndert LEFB25L]T-1800L] | 2041.8 | 1806 | 1967 o4 11 1870
e LEFB25[1T-2000L] | 2241,8 | 2006 | 2167 | 26 | 12 | 2040

'\
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Serie LEFB

Abmessungen: Riemenantrieb

Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir
Gehausemontage montieren, stellen Sie die Hohe der gegeniiberlie-
genden Flache bzw. des Pins aufgrund der R-Anfrasung auf min. 3
mm ein (empfohlene Héhe 5 mm).

Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann,
wenn er zurlick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher,
dass das am Schlitten angebrachte Werkstlck nicht die
Werkstlcke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert.

Anm. 3) Position nach der Ruckkehr zur Ausgangsposition.

Anm. 4) Die Zahl in [ ] zeigt an, wenn die Richtung der Riickkehr zur
Ausgangsposition gedndert wurde.
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LEFB32
nx 95,5 SHO (+8’030)
X2 o) || Tiefe 5
N4 - N4 A4
o ! _ I Iyl |
3 —
| 200 15
D x 200 (= E) 25
B
L Kabelldnge = 250
10 (121) A (Schlitten-Verfahrweg) Anm-2) 62 86,6 (1,5), . 65
<
(125) [123] Hub 64 [(66)] o
412] ||\ [Ausgangs- Ausgangs- Z1.204 =
\ position] A"m- 4 position Anm- 3)
L © PR
\ 2 3 g
e | N A [ =
Motorkabel
@5H9 (%) (122)
Gehausemontage A 1) Tiefe 5 70
Bezugsebene 4 x M6 x 1 42
— \ Gewindetiefe 8,5 3
[ = = = [ = =
_ ] [ .
J —
® ® S
=) 0
© ol || sHo (130%)
Tiefe 5

Motoroption:
mit Motorbremse

Servo- 5
motor o] Motorbremsenkabel
{@3.5)
65
15| | -
Kabellange
~ =250
A
o)
1 2

15,8
6,5

Riemenspannungs-Justierschraube

(M3: Schlusselweite 2,5)

Gewindetiw

[mm]
Modell L A B n D E
LEFB32[1T-300[] 585,6 306 489 6 2 400
LEFB32[1T-500[] 785,6 506 689 8 3 600
LEFB32]T-600[] 885,6 606 789 8 3 600
LEFB32[]T-700[] 985,6 706 889 10 4 800
LEFB32(1T-800L] | 1085,6 806 989 10 4 800
LEFB32(1T-900C1 | 1185,6 906 | 1089 12 5] 1000
LEFB32[JT-1000[] | 1285,6 | 1006 | 1189 12 5 1000
LEFB32[JT-12000[1] | 1485,6 | 1206 | 1389 14 6 1200
LEFB32[]T-1500C1] | 1785,6 | 1506 | 1689 18 8 1600
LEFB32[JT-1800L1 | 2085,6 | 1806 | 1989 20 9 1800
LEFB32[]T-2000L] | 2285,6 | 2006 | 2189 22 10 2000

O
:



Batterieloser Absolut-Encoder

Elektrischer Antrieb mit Kugelumlauffiihrung
Riemenantrieb

Serie LEFB LerB2s, 32

C€ o

LEFB|25

ET-
00

’ >
— "
N _ = o
Bestellschliissel Eff/ * -
8 \‘{,s ‘6
P

500

-IR1/|[CD17T

0

CIN|K
©0600

o o

Fiir ndhere Angaben zu den
Controllern siehe folgende Seite.

6 Motoroption

2000 % 1200, 1500, 1800, 2000

0 GroBe 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 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000,

300 bis

2000 32 1200, 1500, 1800, 2000

300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000,

@ Signalgebermontage*? *3 *4 *5

0 Schutzband-Niederhalter

ohne

Ohne

— Standard

mit Motorbremse

Cc

Vorhanden (inkl. 1 Befestigungselement)

N laufrollengefihrt (fettfrei)

9 Bohrungen fiir Passstift

e Antriebskabelldnge

Unterseite / = Robotikkabel [m]
— | Gehauseseite Ig!!- — 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 | Genauseunterseie % R5 5 RC 20%6 eingesetzt werden.
2 BOhrungen Gehdauseuntergeite

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

«6 Fertigung auf Bestellung

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

#8 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.

A\Achtung

[CE-konforme Produkte]

Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und von
der Beeinfl ussung sonstiger elektrischer Geréate und Verdrahtung abhangig.
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 Erflillung der EMV-Richtlinie fur das
Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen Gberprifen.

[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 51 fir 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
| | | - ]
Ausfiihrung
2 2
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 43
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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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D45
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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
© 3 f
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
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. 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

32

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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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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Serie LEF

Al

Elektrischer Antrieb
Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise.
Fiir Sicherheitshinweise fiir elektrische Antriebe siehe ,,Sicherheitshinweise zum Umgang mit

SMC-Produkten” und die Bedienungsanleitung auf der SMC-Webseite, http://www.smc.eu

\ Design \

\ Handhabung \

AAchtung

. Keine Last anwenden, die die Betriebsbereichsgrenzen
Ubersteigt.
Wahlen Sie einen geeigneten Antrieb in Relation zu der
Nutzlast und dem zuléssigen Moment aus. Bei einem Betrieb
auBerhalb der Betriebsbereichsgrenzen wirkt eine tibermafige
exzentrische Last auf die Flhrung, was zu einem vermehrten
Spiel der Fuhrung, Genauigkeitsverlust und eine verkurzten
Lebensdauer des Produkts fihrt.

2. Verwenden Sie das Produkt nicht in Anwendungen,
in denen es lGberméaBigen externen Kréaften oder
StéBen ausgesetzt ist.

Andernfalls kénnen Betriebsstérungen die Folge sein.

\ Handhabung \

A\ Achtung

1 . Bei,IN-Position" sollten die Schrittdaten tiber 0,5
liegen (mindestens 1 bei Riemenausfiihrung).

Betragt ,In-Position" = 0,5 oder weniger, ist das Signal von ,In-
Position" méglicherweise kein stabiles Ausgangssignal.

2. INP-Ausgangssignal
1) Positionieranwendung
Sobald das Produkt den Schrittdaten-Einstellbereich [In
pos] erreicht, schaltet sich das INP-Ausgangssignal ein.
Anfangswert: auf min. [0,50] einstellen.

/A Achtung

3. Schlagen Sie niemals auf das Hubende, ausgenommen
wéhrend der Riickkehr zur Ausgangsposition.
Bei Eingabe unzulassiger Befehle, wie z. B. die Verwendung des
Produkts auBerhalb der Betriebs- oder Hubbereichsgrenzen
durch Anderung der Controller-/Endstufen-Einstellungen und/
oder der Ausgangsposition, kann der Schlitten auf das Hubende
des Antriebs aufprallen Diese Punkte vor der Verwendung priifen.
Wenn der Schlitten auf das Hubende des Antriebs aufprallt, kann die
Flhrung, der Riemen oder der interne Anschlag beschédigt werden.
Dies kann einen fehlerhaften Betrieb zur Folge haben.

= 'l:: : {

(f :
Achten Sie bei Verwendung in vertikaler Richtung darauf, den
Antrieb vorsichtig zu handhaben, da das Werkstiick aufgrund

seines Eigengewichts herabfallen kann.

4. Die Bewegungskraft sollte dem Anfangswert entsprechen.
Wird die Bewegungskraft auf einen Wert unterhalb des
Anfangswerts eingestellt, kann dies einen Alarm ausldsen.

5. Die Ist-Geschwindigkeit dieses Antriebs wird durch
die Nutzlast beeinflusst.

Sehen Sie im Kapitel ,Modellauswahl" des Katalogs nach.

6. Wahrend der Riickkehr zur Ausgangsposition keine
Last, StoBeinwirkungen oder Widerstand zusétzlich
zur transportierten Last zulassen.

Eine zusatzliche Kraft verursacht die Verschiebung der
Ursprungsposition, da sie auf dem erfassten Motordrehmoment beruht.

7. Das Gehéuse und die Schlittenmontageflachen
diirfen nicht verbeult, zerkratzt oder anderweitig
beschéadigt werden.

Dies kann Unebenheiten auf der Montageflache, Spiel in der
Fihrung bzw. einen erhéhten Gleitwiderstand verursachen.

8. Beim Werkstiickanbau diirfen keine hohen StoBkrafte
oder GiberméaBige Momente einwirken.

Eine externe Kraft, die das zuldssige Moment Uberschreitet, kann dies
Spiel in der Flihrung verursachen, den Gleitwiderstand erhéhen usw.

9. Die Ebenheit der Montageflache darf max. 0,1 mm abweichen.
Unebenheit des Werkstiicks oder der Oberflache, an die das
Produkt montiert werden soll, kann ein Fuhrungsspiel und
einen erhéhten Gleitwiderstand erzeugen.

10. Bei der Montage des Produkts min. 40 mm fiir das

Biegen des Kabels einhalten.

11. Wahrend der Positionieranwendung und im Positionierbereich

das Werkstiick nicht auf den Schlitten aufprallen lassen.

12. Das Staubdichtband ist zum Gleiten mit Schmierfett versehen.

Wird das Schmierfett beim Entfernen von Fremdkérpern o.A.
abgewischt, muss es erneut aufgetragen werden.

13. Bei der Deckenmontage kann sich das Staubdichtband

durchbiegen.
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Serie LEF

Al

Elektrischer Antrieb
Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise.
Fiir Sicherheitshinweise fiir elektrische Antriebe siehe "Sicherheitshinweise zum Umgang mit

SMC-Produkten” und die Bedienungsanleitung auf der SMC-Webseite, http://www.smc.eu

Handhabung ‘

/A Achtung

14. Verwenden Sie fiir die Montage des Produkts Schrauben
mit der passenden Lénge und ziehen Sie diese mit dem
korrekten Anzugsdrehmoment fest.

GroBere Anzugsdrehmomente kénnen eine Fehlfunktion oder eine
verringerte FUhrungsgenauigkeit verursachen, wahrend sich bei
einem zu niedrigen Anzugsdrehmoment die Einbaulage veréndern
und unter extremen Bedingungen das Werksttick herunterfallen kann.

fixiertes Gehause oA
b
H—T 4 s M s
1y | i i -
LA 4.4 A 4.4 >
Modell | Schraube | M- Anzugsdrehmoment oA L
(N-m] [mm] [mm]
LEFC116 M3 0,6 3,5 20
LEFC125 M4 1,5 4,5 24
LEF[132 M5 3,0 5,5 30
LEFC140 M6 5,2 6,6 31
Gehdusemontage

Bezugsebene fir
Gehausemontage

Positionierstift
(Bezugsebene)

Positionierstift

Die lineare Verfahrgenauigkeit ist die Bezugsebene fir die
Gehausemontage-Bezugsebene.

Wenn fiir einen Schlitten die lineare Verfahrgenauigkeit erforderlich
ist, setzen Sie die Bezugsebene gegen Zylinderstifte, etc.

fixiertes Werkstiick

max. Anzugsdreh- . Einschraubtief

Modell|Schraube("¢ i L Em ablek)
LEF(116 | M4 x 0,7 1,5 6
LEFC125| M5 x 0,8 3,0 8
LEF[132| M6 x 1 5,2 9
LEFS40 |[M8 x 1,25 12,5 13

Verwenden Sie Schrauben, die min. 0,5 mm kirzer als die max. Einschraubtiefe
sind, um einen Kontakt der Schrauben mit dem Geh&use zu vermeiden. Zu lange
Schrauben kdnnten auf das Geh&use stoBen und Fehlfunktionen o. A. verursachen.

15. Nicht mit fixiertem Tisch und durch Bewegen des
Antriebsgehéduses in Betrieb nehmen.

16. Der Riemenantrieb kann nicht vertikal fur
Anwendungen eingesetzt werden.
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17. Uberpriifen Sie in den Technischen Daten die min.
Geschwindigkeit fiir jeden Antrieb.
Andernfalls kdnnen unerwartete Funktionsstérungen, wie Klopfen, auftreten.

18. Beim Riemenantrieb kann es bei Geschwindigkeiten
innerhalb der Antriebsspezifikationen zu Vibrationen
kommen, die von den Betriebsbedingungen verursacht
werden kénnen. Stellen Sie die Geschwindigkeit so ein,
dass keine Vibration verursacht wird.

\ Wartung

/A Warnung

Wartungsintervall
Fuhren Sie die Wartung entsprechend der nachstehenden Tabelle durch.

Intervall Sichtpriifung

Inspektion vor der o
taglichen Inbetriebnahme

Interne Prifung | Riemenprifung

Inspektion alle 6
Monate/1000 km/5 @] O O
Millionen Zyklen*

* Wahlen Sie jeweils den Punkt aus, der am friihesten anwendbar ist.

¢ Punkte fiir die Sichtpriifung
1. Lose Einstellschrauben, anormale Verschmutzung
2. Uberprifung auf Beschadigungen und der Kabelverbindung
3. Vibration, elektromagnetische Stérsignale

¢ Punkte fiir die interne Prifung
1. Zustand der Schmierung der beweglichen Teile.
2. Loser Zustand oder mechanisches Spiel bei festen Elementen oder
Befestigungsschrauben.

¢ Punkte fiir die Riemenpriifung
Halten Sie den Betrieb unverziiglich an und tauschen Sie den Riemen aus,
wenn der Riemen den unten genannten Zustand aufweist. Stellen Sie
auBerdem sicher, dass Ihre Betriebsumgebung und Betriebsbedingungen
die fiir das Produkt spezifizierten Anforderungen erftillen.
a. Abnutzung des zahnférmigen Gewebes.
Die Gewebefasern sind undeutlich. Kautschuk ist entfernt, die
Fasern verfarben sich weiBlich. Die Faserlinien werden undeutlich.
b. Riemenseite 16st sich ab oder ist abgenutzt
Riemenecke nimmt runde Form an und ausgefranste Fasern
ragen heraus.
c. Riemen teilweise eingeschnitten
Der Riemen ist teilweise eingeschnitten. Fremdkérper, die von den
Z&hnen auBerhalb des eingeschnittenen Teils erfasst werden,
verursachen Beschadigungen.
d. Vertikale Linie am Zahnriemen
Beschédigung, die entsteht, wenn der Riemen auf dem Flansch I4uft.
e. Kautschukriickseite des Riemens ist weich und klebrig.
f. Riss auf der Riemenriickseite
o Austauschen des Riemens bei der parallelen Motorausfiihrung

Es wird empfohlen, den Riemen alle 2 Jahre oder bei Erreichen
der folgenden Distanz auszutauschen.

Modell Abstand Modell Abstand
LEFS16JA 2000 km LEFS32CH 6000 km
LEFS16C1B 1000 km LEFS3200A 4000 km

Modell Abstand LEF832DB 2000 km
LEFS25[H 4100 km Modell Abstand
LEFS25[]A 2500 km LEFS40CH 6000 km
LEFS25[1B 1200 km LEFS40C1A 4000 km

LEFS40C1B 2000 km




Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang serie LECP6

Einfache Einstellung, sofort einsatzbereit
O Einfache Einstellung im ,,Easy Mode*

Bei Verwendung eines PCs

Controller-Software

werden.

@ Schrittdaten, Testbetrieb, Handbetrieb
und Verfahren mit festen Werten kdnnen
Uber eine Maske eingestellt und betétigt

Einstellen von Handbetrieb  \ __|._
Verfahrens mit festen Werten

Vi) Lt Goam fomre

Schrittmotor-
Controller
LECP6

Wo,  Weve @ | Ope
s

) —
L
Seg s Possn ] Fice

N B L ] Ll . ot P

(o o ™| | yeuom

und Geschwindigkeit des

Fazilian Pushingr Puthings 1a sat E
z -

Bei Verwendung einer TB (Teaching Box) @RS dERuIgERySnSEER AR niEiE

© Die einfache Maske ohne Scrollen ist leicht
einzustellen und zu bedienen.

" Wihlen Sie ein Icon aus der ersten Maske und
wahlen Sie eine Funktion.

 Stellen Sie die Schritidaten ein und tiberprifen Sie diese
mit dem Monitor. —

B |
ieachingzBox;Maske R Daten Achse 1 Daten Achse 1
© Die Daten konnen anhand der Position und | SchrittNr. 0 | Schritt-Nr. 1 .
der Geschwindigkeit eingestellt werden [ Posn ~ 50.00mm ““"““" Posn  80.00mm
(Sonstige Bedingungen sind bereits eingestell). | ¢ Geschwindigkeit 200 mm/s; Geschwindigkeit 100 mm/s

1. Maske
FAF

I 2. Maske

N
—| |Daten Achse 1

(

Step No. (Schlrj«-N'r.) 0,
Posn /o 12345mm “,

Geschwindig‘Keit 100 mm/s /'

R
|

v

Die Werte nach der Eingabe mit ,SET* bestatigen.

E i

__( Verfahren im
Handbetrieb

"~( Test starten

--(Schrittdaten-EinsteIIung)

__( Verfahren mit
- festen Werten

T4
DATA
)

60
77—k DEVA
ALARM
) 4 |

Uberwachen

Achse 1

Schritt-Nr. 1
Posn 12.34 mm

Geschwindigkeit 10 mm/s

Status
kann Uberpruft werden.

©Das Gateway verbindet die LECP6 Serie mit dem Feldbus-Netzwerk
©Zwei Betriebsarten:

Eingabe der Schrittdaten: Betrieb mit Schrittdaten, die im Controller voreingestellt sind.
Eingabe der numerischen Daten: Der Antrieb verwendet fir den Betrieb Werte, wie z. B. Position und Geschwindigkeit, aus der SPS.

Feldbus-
netzwerk

'

verwendbare
Feldbusprotokolle

M. Zehlder Conol e
angestrossen werdenkonmen
A

Gateway-
Einheit (GW)

CtinklB piconer>  2BZE Etromorr>

8 5 12

Serielle

Bis zu 12 Controller
kénnen angeschlossen
werden.

Spannungs-
versorgung

24V DC far
Gateway-Einheit

Merkmale 3

Kompatible

| I
Controller
Serie LEC
B

Schrittmotor-
Controller
serie LECP6

Elektrischer
Greifer
Serie LEH

e
9/""'

=
Elektrischer Antrieb/
mit Kugelumlauffiihrung
Serie LEF

Kompatible elektrische Antriebe:

» &

Elektrischer
Kompaktschlitten
serie LES

% B

Elektrischer Zylinder/
mit Fihrungsstange
Serie LEY

Elektrischer Antrieb/
Schwenkausfihrung
serieLER .~

Elektrischer Antrieb/ Elektrischer Antrieb/
Miniaturausfiihrung mit Kugelumlauffiihrung
| Serie LEP serie LEL




Schrittmotor-Controller C € ;A\

Mit verschiedenen Feldbusprotokolien
®@IO-Link EtherCAT™ ;55257  Deviceilet  Etheri'et/IP

E.!

Anwendu ng Feldbusprotokoll

FthercAT+ Etheni‘et/IP i%%%gf Devicei'et @ IO-Link

Kann tiber 10-Link in

. . . einem bestehenden
Sowohl pneumatische als auch elektrische Antriebe Netzwerk betrieben
kdénnen mit dem gleichen Protokoll betrieben werden werden

Pneumatische Antriebe 10-Link Kommunikation

10-Link
Master

g Elektrischer Antrieb Elektrischer Antrieb Elektischer Antrieb Elektrischer Zylinder
Schlittenausfiihrung Ausfiihrung mit niedrigem mit Fiihrungsstange serie LEY/LEYG
Serie LEF 4 Gehéausequerschnitt S Serie LEL %
serie LEM , o -
Elektrischer K ktschlitt Elekirischer Antrieb Elektrischer Greif Elektrischer Sch kantrieb
ektrischer Kompaktschlitten Miniaturausfihrung ektrischer Greifer ektrischer Schwenkantrie
Serie LES/LESH serie LEPY/LEPS Serie LEH serie LER )

Serie JXCE1/91/P1/D1/L1 .



Zwei verschiedene Arten von Fahrbefehlen

Eingabe der Schritt-Nummer: Betrieb durch Verwendung
der voreingestellten Schrittdaten im Controller.

Numerische Dateneingabe: Der Antrieb arbeitet mit Werten
wie Position und Geschwindigkeit von einer lGbergeordneten
Steuerung.

Lesen von Statusdaten

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

Daisy Chain Verdrahtungsschema

Es stehen zwei Kommunikationsports zur Verfligung.

= Bei der Ausfiihrung fir DeviceNet™ wird die Verbindung mit einem
Abzweigstecker hergestellt.

# Bei |0-Link Punkt-zu-Punkt

Erfordert dank der Data Storage Funktion kein zeitaufwendiges

Einstellen der Schrittdaten und Parameter beim Austauschen des

Controllers.

Verschiedene
Feldbusprotokolle

10-Link
Kommunikation A

WV

(10-Link Master )

)

4 N

@ IO-Link

|0-Link ist ein Punkt zu Punkt
Kommunikationsschnittstelle geméB
internationalem Standard IEC61131-9,
die zwischen Sensor/Aktor und einem

1/0-Anschluss verwendet wird.
\ J

=

Schrittmotor-Controller

JXCLA1

® Schrittdaten und Parameter werden
uber den Master eingestellt.

Schrittdaten und Parameter kénnen Uber 10-Link
eingestellt oder gedndert werden.

@ Data Storage Funktion

Beim Austausch eines Controllers werden die
Parameter und die Schrittdaten des Antriebs
automatisch eingestellt.*

@®Es konnen ungeschirmte 4 -adrige
Kabel verwendet werden.

«1 Die ,Grundparameter” und die ,Parameter Rickkehr zur
Referenzposition“ werden automatisch als Antriebsparameter
eingestellt und die 3 Datenelemente von Nr. 0 bis 2 werden
automatisch als Schrittdaten eingestellt.



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

System-Aufbau

@Elektrische Serie LEY/LEYG  Serie LEL
----- ‘® Antriebskabel Antriebe %" serie LEF serie LEPY/LEPS
Standardkabel Robotikkabel < Serie LES/LESH  serie LEH
LE-CP-[J-S | LE-CP-[J = serie LER Serie LEM
Bereitgestellt  Bereitgestellt  Bereitgestellt  Bereitgestellt Bereitgestellt
vom Anwender vom Anwender vom Anwender vom Anwender vom Anwender
SPS SPS SPS SPS 10-Link-Master
= (= |
@ Kommunikationsstecker @ Kommunikationsstecke
! fir DeviceNet™ B ! fiir 10-Link m
i Steckverbindung beidseitig 1), (oS o] D 5] Hl Steckverbindung beidseiti {)(oR & IR<]
i PRI JXC-CD-T i (Zubehor)
EthercAT~ |Etheri'et/IP| g5a55° | Devicei'et @ IO-Link

=

LEY1608-100

1
_In
'l

| |

Bereitgestellt vom
Anwender

Spannungsversor- Kommunikationskabel @---

¢ gung fiir Controller 3m)
@ Spannungsversorgungsstecker 24VDC

(Zubehor) g[[m] /

|7-- W e W T b I il
zu PWR

Optionen g
@ Teaching-Box @ Controller-Einstellset @ Adapterkabel*!
(Mit 3-m-Kabel) Controller-Einstellset P5062-5
LEC-T1-3EGU (Ein Kommunikationskabel, USB-Kabel und (0.3m)
T Controller-Einstellungssoftware — CD-ROM — sind enthalten). Das Adapterkabel kann zum
e LE JXC-W2 Anschluss dieses Control-
‘_ o lers an die optionale Teach-
 oms O5ss ing-Box [LEC-T1] verwendet
werden, die mit der Serie
LEC angeboten wird.
i J
@ USB-Kabel ‘ ‘i}%‘_
’ PC (A-mini, i_— B
. Austiihrung B) @ Adapterkabel
= (0,8 m)

1 Es wird auch ein Adapterkabel fiir den Anschluss des Controllers an LEC-W2 bendtig. (Fir JXC-W2 ist kein Adapterkabel erforderlich).
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Schrittmotor-Controller
Serie JXCE1/91/P1/D1/L1 C€ R\ @

Bestellschlissel
—
~iib N LEFS16B-100] -[R1][CD17T
-
Controller
Controller
— ohne Controller ;
lAntriebsausfﬁhrung soeee CLHOCI|  Mit Controller Z
Siehe ,Bestellschlussel” im Digitalen Katalog unter www.smc.de seeeeeeeeeee e, .
Siehe Tabelle unten fiir kompatible Antriebe. Beispiel: LEFS16B-100B-R1C917 HE
kompatible Antriebe e C D 1 7 T
Elektrischer Antrieb/Zylinder serie LEY Ly o [ U DUURUUIN BUROR:
Elektrischer Antrieb/Zylinder mitFiihrungsstange serie LEYG l
Elektrischer Antrieb/Schlitten serie LEF _ Feldbusprotokoll
Elektrischer Kompaktschlitten serie LES/LESH \?VIZhBe E EtherCAT®
Elektrischer Schwenkantrieb serie LER 9 | EtherNet/IP™
- ieb/EG Katalog. P | PROFINET
Elektrischer Antrieb/Fliihrungsstangen serie LEL - Montage
Elektrischer Antrieb/Miniaturausfiihrung serie LEPY/LEPS D DewceNetTM 7 | Schraubmontage
Elektrischer Greifer serie LEH L 1O-Link 87| DIN-Schiene
Elektrischer Antrieb/Ausfiihrung mit niedrigem Gehéausequerschnitt serie LEM #1 DIN-Schiene ist nicht
= Nur fur die Motorausfihrung ,Schrittmotor” erhéltlich. inbegriffen. Sie muss
Fiir einfache Achse ¢ seperat bestellt werden.
Antriebskabel-Ausfiihrung/-ldngee (siehe Seite 73).
— ohne Kabel .
S1 Standardkabel 1,5 m Optione
A\ Achtung S3 Standardkabel 3 m — ohne
[CE-konforme Produkte] S5 Standardkabel 5 m s DeviceNet™-Kommunikationsstecker
Die Erfilung der EMV-Richtiinie wurde gepriit,indem R1 Robotikkabel 1,5 m fur JXCD1 in gerader Ausfihrung
der elektrische Antrieb der Serie LE mit dem Modell R3 Robotikkabel 3 m T DeVIgeNetT'V'-Kor_nmumkahonsstecker
der Serie JXCE1/91/P1/D1/L1 kombiniert wurde. R5 Robotikkabel 5 m flr JXCD1 mit T-Verzweigung
Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung - 1 + Wahlen Sie fur alle Modelle auBer JXCD1 ,-“.
des Kunden und von der Beeinflussung sonstiger R8 Robot!kkabel 8m A
elektrischer Gerate und Verdrahtung abhangig. Aus RA Robotikkabel 10 m
diesem Grund kann die Erfiillung der EMV-Richtlinie RB Robotikkabel 15 m*! ) ) ) )
nicht fiir SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter RC Robotikkabel 20 m*1 Vgrwenqen Sie zur Auswahl eines elektrlgchlen Antrlebs
realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen . - die antriebsbezogene Typenauswahl. Hinsichtlich des
integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfiillung der >:<1 Fertigung auf Bestellung ) ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm* des Antriebs
EMV-Richtlinie fiir das Gesamtsystem bestehend aus *  Das Standardkabel sollte nur bei feststehenden siehe Abschnitt im entspechenden elektrischen
allen Maschinen und Anlagen tiberpriifen. Teilen verwendet werden. Wahlen Sie fiir Antriebskatalog Web-Katalog.
bewegliche Anwendungen das Robotikkabel.
Controller JXCD|1|7|T|-|LEFS16B-100
S|cherhe“sh|nwe|se fir Feldbusprotokoll l l Bestell-Nr. Antrieb
unbeschriebene Controller E | EtherCAT® Ohne Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen
(JXCC1OO-BC) 9 | EtherNet/IP™ Beispiel: Geben Sie ,LEFS16B-100* fiir den Antrieb
Einen unbeschriebenen Controller ; ;ROFL’I\‘EQ’:A LEFS16B-100B-S100 an.
kann der Kunde mit Daten des evicelve BC Unbeschriebener Controller™!
Antriebs beschreiben, mit dem er L 10-Link
kombiniert und verwendet werden «1 Erfordert spezielle Software (JXC-BCW)
soll. Verwenden Sie die spezielle
Parametriersoftware fiir unbeschriebene . . :
Controller (JXC-BCW). Fiir ein Achse® ¢ Option
*Die spezielle Software (JXC- _ ohne
BCW) steht auf unserer Website " — = - -
zum Download bereit. Montage® S DeviceNet™-Kommunikationsstecker fiir JXCD1 in gerader Ausfiihrung
* Zur Verwendung dieser Software 7 Schraubmontage T DeviceNet™-Kommunikationsstecker fir JXCD1 mit T-Verzweigung
muss das Controller-Einstellset - B .
(JXC-W2) separat bestellt werden. 8*1 DIN-Schiene « Wahlen Sie fir alle Modelle auBer JXCD1 ,-“.
SMC-Website +1 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.
\_ Nttpilfwww.smeworld.com ) Sie muss seperat bestellt
werden. (siehe Seite 73). Verwenden Sie zur Auswahl eines elektrischen Antriebs die antriebsbezogene Typenauswahl.
Konsultieren Sie fiir das ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm® des Antriebs den LEC-
Abschnitt auf der Typenauswahl-Seite im Web-Katalog zu elektrischen Antrieben.
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Schrittmotor-Controller Serie JX CE 1/ 9 1/ P 1/ D 1/ L 1

Technische Daten

Modell JXCET1 JXCO1 JXCP1 JXCD1 JXCL1
Feldbusprotokoll EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link
kompatibler Motor Schrittmotor
Spannungsversorgung Versorgungsspannung: 24 VDC +10 %

Stromaufnahme (Controller) max.200mA |  max.130mA | < max.200mA [  max. 100 mA max. 100 mA
kompatibler Encoder Inkremental, A/B-Phase (800 Impulse/Umdrehung
5 Vervendb Protokoll EtherCAT®*2 EtherNet/IP™*2 PROFINET*2 DeviceNet™ 10-Link
g S;::fmn ares Version*! Konformitatsprifung | Teil 1 (Ausgabe 3.14) | Spezifikation Version | Teil 1 (Ausgabe 3.14) Version 1.1
2 V.1.2.6 Teil 2 (Ausgabe 1.15) 2.32 Teil 3 (Ausgabe 1.13) Port Class A
5. Lo 10/100 Mbps*2 . 230,4 kbps
E Ubertragungsgeschwindigkeit 100 Mbps*2 (automatische Vetin dungsherstellung) 100 Mbps*2 125/250/500 kbit/s COMSp
% Konfigurationsdatei*3 ESI-Datei EDS-Datei GSDML-Datei EDS-Datei IODD-Datei
S . . Eingabe 20 Bytes Eingabe 36 Bytes Eingabe 36 Bytes Eingang 4, 10, 20 Byte Eingabe 14 Bytes
'_é VO Installationsbereich Aus%abe 36 B);/tes Aus%abe 36 B))//tes Aus%abe 36 B{/tes Ausggangg4,12,20,36 éyte Aus%abe 22 B))I/tes
E Abschlusswiderstand nicht inbegriffen
Datenspeicherung EEPROM
Statusanzeige PWR, RUN, ALM, ERR| PWR, ALM, MS, NS | PWR, ALM, SF, BF | PWR, ALM, MS, NS | PWR, ALM, COM
Lange Antriebskabel [m] max. 20
Kiihlsystem naturliche Luftkiihlung
Betriebstemperaturbereich [°C] 0 bis 40 (nicht gefroren)
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Isolationswiderstand [MQ] Zwischen allen externen Klemmen und Gehé&use: 50 (500 VDC)
Gewicht [g] 220 (Schralubmomage) 210 (Schragbmontage) 220 (Schralubmontage) 210 (Schralubmontage) 190 (Schralubmontage)
240 (DIN-Schienenmontage) | 230 (DIN-Schienenmontage) 240 (DIN-Schienenmontage) 230 (DIN-Schienenmontage) 210 (DIN-Schienenmontage)

#1 Bitte beachten Sie, dass Angaben zu Versionen Anderungen unterliegen kénnen.

#2 Verwenden Sie fir PROFINET, EtherNet/IP™ und EtherCAT® ein geschirmtes Kommunikationskabel mit CAT5 oder hoher.

+3 Sie kénnen alle Dateien von der SMC-Webseite herunterladen: http://www.smcworld.com

HEHandelsmarken

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 64 Punkten in jedem Kommunikationsprotokoll kann jeder Parameter in Echtzeit tiber die numerische Dateneingabe gedndert werden.
# Alle numerischen Werte auBer ,Stellkraft’, ,Area 1“ und ,Area 2 konnen verwendet werden, um das Gerat mittels numerischer Befehle von JXCL1 zu betreiben.

<Anwendungsbeispiel> Bewegung zwischen 2 Punkten

Nr. |Bewegungsmodus | Geschwindigkeit | Position | Beschleunigung | 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 fuir 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.

<Numerische Dateneingabe>

Sequenz 1: Befehl fiir Servo ON

Sequenz 2: Befehl fur Ruckkehr zur Ausgangsposition

Sequenz 3: Schrittdaten-Nr. 0 eingeben und Flag fir numerische Dateneingabe (Position) einschalten. Als Zielposition 10 eingeben. AnschlieBend schalten Sie das Start-Flag ein.
Sequenz 4: Schrittdaten-Nr. 0 und Flag fiir numerische Dateneingabe (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— ‘ ‘
R ]
Sequenz 2— ‘
I
Sequenz 3— ‘
[ s > []
Sequenz 4— ‘ ‘
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Serie JXCE1/91/P1/D1/L1

Abmessungen

JXCE1/JXC91

67

(11,5)

12

o ﬁ’@y

84,2

64,2

JXCP1/JXCD1

67

# Auf
DIN-Schiene
montierbar
(35 mm)

(11,5)

1,2

f/_\
o

84,2

64,2

71

w Auf
DIN-Schiene
montierbar
(35 mm)

@45
Fur Gehausemontage
(Schraubenmontage)

JXCE1

193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)
187,3 (bei geschlossener Verrirgelung der DIN-Schiene)
170

161

4,5
Fur Gehadusemontage
(Schraubenmontage)

JXCP1

35
4,5 32,5
=2
r O
CCW 4
o
=]
5§
D ¥
&
0
A
¥

193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)
187,3 (bei geschlossener Verrirgelung der DIN-Schiene)
170
152,5

175
4,5

Fur Gehadusemontage
(Schraubenmontage)

193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

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

193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

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

Yo}
g 1@
175
4,5
Fir Gehausemontage
(Schraubenmontage)
JXCD1
35
@45 32,5
=2
4 +
Te]
=] 1@

175
4,5

Fir Gehausemontage
(Schraubenmontage)




Abmessungen

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

JXCL1
67 (11,5) 045 35
12 1. Fir Gehausemontage 32,5
(Schraubenmontage)
O R
—— B
e
95
N g
NES HE
‘ - (%]
BE: 2|3
al o
| €
Q| S
S|
28 |5
] £l 2
| g 3
i 205
i * Auf DIN-Schiene ol 8
’montierbar (35 mm) =
0| O
! st
i |
~
®
175
45
Fur Gehausemontage
(Schraubenmontage)
DIN-Schiene
AXT100-DR-O
= FOr O die "Nr." aus nachstehender Tabelle eingeben.
Siehe obige Abmessungen fiir Montageabmessungen.
L
7,5 12,5 5,25
(Abstand),
0
n
0| - N N N N N = =
Y A i i M i s o
’ 125
L-Abmessung [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 |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 |4855| 498 |510,5
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Serie JXCE1/91/P1/D1/L1

Optionen

H Controller-Einstellset JXC-W2

INHALT

(1 Kommunikationskabel

(2) USB-Kabel

(3 Controller-Software

= Es wird kein Adapterkabel (P5062-5) bendtigt.

JXC-W2-
Inhalt
Ein Set besteht aus:
Kommunikationskabel,
— USB-Kabel,
Konfigurationssoftware
Cc Kommunikationskabel
U USB-Kabel
S Controller-Software
(CD-ROM)

(1 Kommunikationskabel JXC-W2-C

JXC-w2

32

51 3000

# Kann direkt an den Controller angeschlossen werden.

(2 USB-Kabel JXC-W2-U

el

(3 Controller-Software JXC-W2-S
+ CD-ROM

H DIN-Schienen-Montagesatz LEC-3-D0

= Mit 2 Befestigungsschrauben

Sollte verwendet werden, wenn ein DIN-Schienen-Anbausatz
nachtraglich auf den Controller der Schraubmontage-Ausfiihrung
montiert wird.

H DIN-Schiene AXT100-DR-

= Far O die ,Nr.“ aus der Tabelle auf Seite 72 eingeben.
Siehe MaBzeichnungen auf Seite 72 fir Montageabmessungen.
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B Spannungsversorgungsstecker JXC-CPW

D caav @ ov
®6e®
®0® @ M24v (B N.C.
® EMG  (p) LKRLS
Spannungsversorgungsstecker
Klemmen- ; .
bezeichnung Funktion Details

M24V-Klemme/C24V-Klemme/EMG-Klemme
LK RLS-K lemme sind gemeinsam (-)
M24V | Motor-Spannungsversorgung (+) |Motor-Spannungsversorgung (+) am Controller
C24V | Steuerungs-Spannungsversorgung (+)| - Steuerungs-Spannungsversorgung (+) am Controller
EMG Stopp Signal(+) Positive Spannung fur Stopp Signal

LK RLS Entriegelung (+) Positive Spannung fir Entriegelung

ov Gemeinsame Versorgung (-)

B Kommunikationsstecker

Fiir DeviceNet™

Steckverbindung in
gerader Ausfiihrung
JXC-CD-S

<

T-Verzweigung
JXC-CD-T

Kommunikationsstecker fiir DeviceNet™

Klemmenbezeichnung Details
V+ Stromversorgung (+) fir DeviceNet™
CAN_H Kommunikationskabel (Hoch)
DRAIN Erdungskabel/geschirmtes Kabel
CAN_L Kommunikationskabel (Niedrig)
V- Stromversorgung () fir DeviceNet™
Fiir 10-Link

Steckverbindung in gerader Ausfiihrung

Kommunikationsstecker fiir I0-Link

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

B Adapterkabel P5062-5 (Kabellange: 300 mm)

e g}

300
= Fur den Anschluss der Teaching-Box (LEC-T1-30GL]) oder des
Controller-Einstellsets (LEC-W2) an den Controller wird ein
Adapterkabel benétigt.




serie JXCE1/91/P1/D1
VorsichtsmaBnahmen in Bezug auf die
unterschiedlichen Controller-Versionen

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

B Verwenden Sie keine héhere Controller-Version als V2.0 oder S2.0 mit niedrigeren Parametern als Version V2.0 oder S2.0.
Verwenden Sie keine niedrigere Controller-Version als V2.0 oder S2.0 mit héheren Parametern als Version V2.0 oder S2.0.
M Bitte verwenden Sie die neueste Version von JXC-BCW (Parametriersoftware fiir unbeschriebene Controller).

Identifizierung von Versionssymbolen

Fir niedrigere Versionen als V2.0 und S2.0:

Nicht mit héheren Controller-Parametern als V2.0 oder S2.0 verwenden.

s (51 3.0

verwendbare Modelle verwendbare Modelle

: Serie[ 1 JXC91 Serie[ ] JXCD1
- Serie] JXCP1
o~ | Serie[] JXCET1
-~ |
\ l\'
~—
§ -~
~ Fiir h6here Versionen als V2.0 und S2.0:
\ \
-— Versionssymbol Nicht mit niedrigeren Controller-Parametern als V2.0 oder S2.0 verwenden.
\ §

/

verwendbare Modelle verwendbare Modelle
Serie[ ] JXC91 Serie[] JXCD1
Serie[ ] JXCP1
Serie[ ] JXCE1
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Kugelumlaufspindel Serie LEFS GroBe: 16, 25, 32, 40
max. Nutzlast: 60 kg

Postions-Wiederholgenauigkeit: £0,02 mm
Reinraum-Spezifikationen ebenso erhaltlich

Riemenantrieb Serie LEFB GroBe: 16, 25, 32
max. Hub: 2000 mm
max. Geschwindigkeit: 2000 m/s

Anwendungsbeispiele

Pick-and-Place- vertikale
Anwendungen Anwendung

Prazise Positionierung Lade- und Entladetransfer von
der Werkstlicke Werksticken

TBT Technisches Biiro Traffa e.K.  Theodor-Heuss-Str. 8 ¢ 71336 Waiblingen e Tel.: +49 (0)7151/60424-0 ¢ Fax.: +49 (0)7151/60424-40

NL Bayern: TBT Technisches Biiro Traffa e.K.e Schlegelgasse 14d, Haus 5 ¢ 91639 Wolframs-Eschenbach
web: www.traffa.de ¢ e-mail: info@traffa.de

LEFB 04/23 B 1.03





