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Variantenubersicht )

Elektrischer 2-Finger-Greifer serie LEHZ/LEHZJ/LEHF

Controller-/

Endstufen-

Details
L

Hub Haltekraft [N] Offnungs-/
beidseitig SchlieBgeschwin-
| 2bis6 |
6 bis 14 = 5 bis 80
| 3bis8 |
LEHZ I 16 bis 40 | 11bis28 | 5 bis 100
| s2pbis130 |  — |
5 bis 120
| 84pis210| — |
| 3bis6 |
6 bis 14 = 5 bis 80
| 4bis8 |
LEHZJ mit Staubschutzabdeckung LEHZJ 0|
16 bis 40 11 bis 28 5 bis 100
25 | 14 |
10 |16 (32) Am)| 3 bis 7 | 5 bis 80
e 20 |24 (48) Am)| 11 bis 28 |
32 |32 (64) Anm)| 48 bis 120 | 5 bis 100
40 |40 (80) Anm)| 72 bis 180 |

Serie Seite

Seite 1

Serie LECP6

Serie LECP1

Serie LECPA
Seite 15

Seite 27

Anm.) (): Langhub

Elektrischer 3-Finger-Greifer serie LEHS

Hub Haltekraft [N] Offnungs-/
beidseitig SchlieBgeschwin-
mm | Standard digheit (mm's)
10 | 4 |22bis55]| 14bis35| 5bis70 |
LEvE 20 | 6 | o9bis22 | 7his17 | 5bisso |
32 | 8 | 36bisoo| — | 5sbis100 |
40 | 12 |s2bis130| — | 5bis120 |

Details
auf
Seite

Controller-/

Endstufen-
Serie

Serie LECP6
Serie LECP1 | Seite 40
Serie LECPA

Controller/Endstufe LEC

; . Parallel-1/0 Details
pusiiivung | Serie | <O pedbler 1o monen |
Schrittdaten — «

- . 24 VDC | 11 Eingange 13 Ausgénge )
mit direktem LECP6| Schrittmotor +109% | (Optokoppler) | (Optokoppler) 64 Seite 55
Eingang
Programmierfreie . 24 VDC 6 Eingénge 6 Ausgange )
Austihrung LECP1 | Schrittmotor +10% | (Optokoppler) | (Optokoppler) 14 Seite 68
Impulseingang- . 24 VDC 5 Eingénge 9 Ausgénge . .
Ausfiihrung LECPA|  Schrittmotor +10 % | (Optokoppler) | (Optokoppler) Selieig
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Elektrischer 2-Finger-Greifer

Serie LEHZ/GréRe: 10, 16, 20, 25, 32, 40
Serie LEHZJ/GréRe: 10, 16, 20, 25
Serie LEHF/GroRe: 10, 20, 32, 40

®Kompakt bei geringem Gewicht @Abgedichtete Konstruktion mit
Zahlreiche Haltekrafte Staubschutzabdeckung (entspricht IP50)

® Verhindert das Eindringen von Metallspanen, Staub usw.
® Verhindert Schmierfettspritzer usw.

Gewicht 165 ¢ @3 verschiedene Gehdusematerialien

(LEHZ10) (Fuhrung)

® Chloroprenkautschuk (schwarz): Standard
® Fluorkautschuk (schwarz): Option

o Silikonkautschuk (weif): Option
Gewicht 1 3 5 g Encoder-Staubschutzabdeckung

(LEHZ10L) TS, / Silikonkautschuk

B

- Abdeckung ohne Ubersténde
Die nach innen geklappte
Konstruktion sorgt dafiir, dass
beim Offnen und SchlieRen der
Abdeckung keine Interferenzen
durch Uberstande mit anderen
Geraten in Betrieb entstehen.

(LEHZJ)

(Fingeroptionen\ m /_\
Serie LEHZ Serie LEHZJ

Handhilfsbetétigung Handhilfsbetéatigung

Zum Offnen und SchlieRen der Finger Zum Offnen und SchlieRen der Finger
(bei ausgeschalteter Spannungsversorgung) (bei ausgeschalteter Spannungsversorgung)
_y eEh
m Encoder-Staubschutzabdeckung
S
' T—— ]
Seitliche Montage mit 1

Gewindebohrung | ' | mi L

|
o © 1| Veringerter Verringerter
Durchgangsbohrung in Reibungswiderstand © © Reibungswiderstand
Offnungs-/SchlieBrichtung olE Lo durch spezielle durch spezielle
il Oberflachenbehandiung = {:} Oberflachenbehandlung

Staubschutzabdeckung

=

Fehlausrichtung der Linearfiihrung wird verhindert

Die Fehlausrichtung der Linearfilhrung
wird durch 2 Positionierstifte verhindert.

Linearfuhrung

Fehlausrichtung der Linearfiihrung wird verhindert

Die Fehlausrichtung der Linearfihrung
wird durch 2 Positionierstifte verhindert.

Flachfinger mit Linearfiihrung

Gewindebohrungen

Merkmale 1



Elektrischer 3-Finger-Greifer

Serie LEHS/GroRe: 10, 20, 32, 40

®Langhubvarianten, fir das ®FUr das Halten runder Werkstucke

Gewicht 1 85 g

(LEHS10)

Halten verschiedener Werkstlicke

Hub:

Hub:

Gewicht 1 50 g

(LEHS10L)

(LEHF40K2-80)

Serie LEHS

Serie LEHF
Handhilfsbetatigung Gleitspindel Handhilfsbetatigung
Zum Offnen und Verringerter Zum Offnen und SchlieRen der
SchlieRen der Finger Reibungswiderstand Finger (bei ausgeschalteter
(bei ausgeschalteter durch spezielle Spannungsversorgung)
Spannungsversorgung) Oberflachenbehandlung
~ - i eitspinde
% Verringerter
Reibungswiderstand
A durch spezielle
7 ! ] Oberflachenbehandlung
I i :)

Linearfuhrung

_ Fehlausrichtung der
Linearfihrung wird verhindert mit Prismenfihrungsstruktur

Die Fehlausrichtung der Linearfiihrung
wird durch 2 Positionierstifte verhindert. Ko_mpakt,"hohe ol L
Prismenfiihrungsstruktur.

Merkmale 2



Serie LEH

Montagemaoglichkeiten

Serie LEHZ/LEHZJ
' I Bei Verwendung der Gewinde {[E] Bei Verwendung der Gewinde | [g Bei Verwendung der Gewinde auf der
auf der Seite des Gehduses i an der Montageplatte i Ruckseite des Gehauses
]7 Positionierstift Positionierstift | Positionierstift
© p— =) ::4 <4
[} fo} i . i .
Einbaulage 3 Einbaulage Einbaulage
Serie LEHF

i N Bei Verwendung der Gewinde {IF] Bei Verwendung der Gewinde [ Bei Verwendung der Gewinde auf
i am Gehéause i an der Montageplatte i der Ruckseite des Gehauses

Positionierstift 1Einbaulage

T/

Einbaulage

Positionierstift

Einbaulage

00 | oo p )

Positionierstift

Serie LEHS

i [N Bei Verwendung der Gewinde an | [E] Bei Verwendung der Gewinde
i der Montageplatte i auf der Ruckseite des Gehauses

d e : Positionierstift
Positionierstift |

Einbaulage

Einw _
| Ly i

-
Kabel-Eingangsrichtung kann gewéhlt werden.
Serie LEHZ/LEHZJ Serie LEHS i Serie LEHF
Eingang auf Eingang auf der . _
der linken Seite ) rechten Seite Eingang auf der linken Seite  Eingang auf der rechten Seite

Eingang auf der linken Seite
C

Motorkabel

4" Eingang auf der
r11 vorderen Seite

Steckerkappe
Eingang auf der

vorderen Seite

N\
Merkmale 3




Reagenzglas
O-Ring

Ausrichtung und Auswahl Greifanwendung in
willkdirlich ausgerichteter Teile /. engen Umgebungen

-~ & e

=

|
Identifizierung von ‘ I

Geschwin-
Werkstiicken mit < digkeitssteuerung
unterschiedlichen und Positionieren
Abmessungen (Mindesthub)

c

reifen von zylindrischen und kugelférmigen TeilerD

Steuerung der Geschwindigkeit und der Haltekraft

Merkmale 4
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OElektrischer 2-Finger-Greifer serie LEHZ

MOAEIHAUSWANT oo e Seite 1
BeStellSCNIUSSE .o e Seite 7
TECHNISCNE DAtBN o ovee e e Seite 9
K ONSITUKLION oot e e e Seite 10
ADMESSUNGEN ..o Seite 11
Fingeroptionen ............................................................................................. Seite 14

OElektrischer 2-Finger-Greifer/mit Staubschutzabdeckung serie LEHZJ

ModellaUSWaR! . oo Seite 15
BeStelSCNIUSSE] .o oee e e Seite 21
TECHNISCNE DAtBN oo e Seite 23
KONSEFUKLION - e Seite 24
Abmessungen ................................................................................................ Seite 25

OElektrischer 2-Finger-Greifer serie LEHF

Modellauswahl ... Seite 27
BeStellSCNIUSSEI .o et Seite 31
TECHNISCNE DAtBN oo e e e Seite 33
KONSTTUKLION e e e Seite 34
ADMESSUNGEN .o Seite 35

OElektrischer 3-Finger-Greifer serie LEHS

ModellausWahl ... Seite 40
BestellSChIUSSE - .vveeeeeeeee e Seite 43
TECHNISCNE DAL oo e Seite 45
KONSTTUKLION ..o Seite 46
ADMESSUNQEIN - Seite 47
Produktspezifische Sicherheitshinweise ... Seite 49

O Schrittmotor Controller/Endstufe

Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang/serie LECP6 ... Seite 55
Controller-EinstellSet/LEC-W2 ..o Seite 62
Teaching BOX/LEC-TL oo Seite 63

Gateway-EinheiUSerie LEC-G oo Seite 65

Programmierfreier Controller/serie LECPL ..., Seite 68

Schrittmotor-Endstufe/serie LECPA ..o Seite 75
Controller-EinstellSet/LEC-W2 ....ccoo oo, Seite 82
Teaching BOX/LEC-TL oo Seite 83

Schrittmotor-Controller/serie IXCL L o ooooveivioiiii e Seite 74

Mehrachs-Schrittmotor-Controller/serie JXC73/83/92/93 ..................... Seite 74
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Elektrischer 2-Finger-Greifer
Serie LEHF

Modellauswahl

Auswahlverfahren

m Ermittlung der Haltekraft. »m Ermittlung der Hebelarmlange »m Eiré“;ti::zgwdﬁlr(,e\%laﬁ?ﬁ auf

Ermittlung der Haltekraft.

Prifen Sie die - Berechnen Sie die Wahlen Sie ein Modell aus - Wahlen Sie die
Bedingungen. erforderliche Haltekraft. dem Haltekraft-Diagramm. Schubgeschwindigkeit.
Beispiel Richtlinien zur Auswahl des Greifers unter LEHF20
Werkstiickaewicht: 0.1 k } Berlcksichtigung des Gewichts des Werkstiicks »
erkstuckgewicht: 9,1 kg @ Obwohl die Bedingungen je nach Form des Werkstiicks 35 ‘ ‘ ‘
und dem Reibungskoeffizienten zwischen Finger und 30 | | |
Werkstiick variieren, sollte ein Modell ausgewahlt = 26 ——___ Schubkraft 100 %
werden, das eine Haltekraft besitzt, die das 10- bis = g
20-fache des A"™) Gewicht des Werkstiicks betrégt. L 20
= _—
Anm.) Fir weitere Details siehe Modellauswahl. ;,E 15 B 70 %
® Wenn grolRe Beschleunigungen oder StoRkréafte 2 0
wahrend des Werkstiicktransports erwartet werden, % 10 40 %
muissen Vorsichtsmafnahmen getroffen werden. 5
Beispiel: Die Haltekraft soll mindestens das 20-fache
des Gewichts des Werkstiicks betragen. 00 20 30 40 60 80 100
Erforderliche Haltekraft
=0,1 kg x 20 x 9,8 m/s? = min. 19,6 N Hebelarm L [mm]

Bei Wahl der Ausfuhrung LEHF20,
@ Die Haltekraft 26 N wird durch den Schnittpunkt der
Schubkraft: 100 % — Distanz zum Hebelarm L = 30 mm bei einer
Schubkraft von 100 % erreicht.
@ Die Haltekraft betragt das 26,5-fache des Gewichts
des Werksticks und erfullt somit die Bedingung,
dass der Wert mindestens das 20-fache erfillen soll.

Hebelarmlange L = 30 mm

| |

e LEHF20
Schubgeschwindigkeit: 20 mm/s 110
< 100 Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
% 90
Berechnung der Haltekraft S 80
= 70
q Halten eines Werkstiicks wie in der Abbildung 5 60
: links, mit folgenden Werten: g
F: Haltekraft [N] g 50
u: Reibungskoeffizient zwischen den 2 40
Fingern und dem Werkstiick S 3
o o ) m: Werkstickgewicht [kg] @ 0 10 20 30 40
g: Gravitationskonstante (= 9,8 m/s?) Schub hwindiakeit /
Finger mg: Werkstickgewicht [N] sind die chubgeschwindigkeit [mm/s]
Bedingungen, unter denen das Werkstlick @ Die gewiinschte Schubgeschwindigkeit wird erreicht,
v nicht fallt wenn sich 100 % der Schubkraft mit 20 mm/s
i 2xuF>mg Schubgeschwindigkeit kreuzen.
F F f . .
[N Anzahl Greiferfinger . .
| 1 Werkstiick . mg Anm.) Bestatigen Sie den
J und somit F > 5 Schubgeschwindigkeitsbereich anhand der
F Wk xu bestimmten Schubkraft [%]
Da “a” als Sicherheitsfaktor definiert ist, :
mg ergibt sich fur “F” folgende Formel:
Anbauteil F=_"19 .2
Xu <Hinweis> Reibungskoeffizient 1 (abhéngig von Betriebsumgebung,
““Die Haltekraft soll mindestens das 10 bis 20-fache des Werkstiickgewichts betragen™ Haltekraft usw.)
« Die von SMC empfohlene Angabe “10 bist 20-fache des Werkstiickgewichts” wird mit einem Reibungskoeffizientp | Anbauteil — Werkstiickmaterial (Richtlinie)
Sicherheitsfaktor “a” = 4 berechnet, der StoRlasten wahrend des normalen Betriebs usw. bericksichtigt. 0,1 Metall (Oberflachenrauhigkeit max. Rz3,2)
— 02 — 01 0,2 Metall
n=0, n=0, min. 0,2 Gummi, Kunststoff usw.
__mg _ __mg _
F= 2% 0.2 x4 =10xmg F= 2%x0.1 x4 =20xmg Anm.)  Auch wenn der Reibungskoeffizient mehr als u = 0,2 betragt, empfiehit
! ! SMC aus Sicherheitsgriinden, die Greifer so zu wéhlen, dass die
+ + Haltekraft mindestens das 10 bis 20-fache des Werksttickgewichts betrégt.
* Wenn grof3e Beschleunigungen oder Stokréfte wahrend des
[10-fache des WerkstUckgewichts} [20-fache des Werkstijckgewichts} Werkstucktransports erwartet werden, miissen
VorsichtsmaBnahmen getroffen werden.
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Modellauswahl Serie L EH F

Modellauswahl

Ermittlung der Haltekraft: Serie LEHF

® Anzeige der Haltekraft AuRengreifend Innengreifend
Die in den Diagrammen angegebene
Haltekraft ,F* bezeichnet die Kraft eines { ﬁ { ﬁ
Fingers, wenn beide Finger und die
Anbauteile vollen Kontakt mit dem Werkstuick
haben, wie in der Abbildung dargestellt.
@ Stellen Sie sicher, dass sich der Hebelarm O s} ) o O D
des Werkstiicks ,L* innerhalb  des
dargestellten Bereichs befindet. { h Finger {) Finger
q _ [%I P [{ %I o«
; 22
- ‘ .
F— ~—F L: Hebelarm [ I | L: Hebelarm
F: Haltekraft Fali—= lo== |—F F: Haltekraft
Anbauteil Werkstiick Anbauteil ! / Werkstiick
LEHF10 LEHF40
10 Haltekraftgenauigkeit: £30 % vom Endwert 200 Haltekraftgenauigkeit: £20 % vom Endwert
I
—_— Schubkraft 100 %
_ 8 __ 160 =
z zZ
L L~ Schubkraft 100  1p0| e |70%
= o = o
S — w | S
5 4 ~70% | 3 80 40 %
T e — ©
T ~——1_40% T
2 40
0 0
0 20 40 60 80 100 0 30 60 90 120
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHF20
30 hobkraft ) @ Stellen Sie die [Schubkraft] und den [Schwellenwert] auf einen
= 5 \\SC e o Wert innerhalb des unten angezeigten Grenzbereichs ein.
LL
s 20 — 70 %
8 — 110 - : -
< 15 T — X Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
S 10 40 % = 100
T g2 o9
5 3 80
©
0 s 70
0 20 40 60 80 100 S
Hebelarm L [mm] g 60
T 50
LEHF32 A
- — o =}
150 Haltekraftgenauigkeit: 20 % vom Endwert é 30
‘ 0 10 20 30 40
Schubgeschwindigkeit [mm/s]
120 0
= \\Schubkraft 100 %
s % 70 %
= \\0
< T
g 60
= —_ 40%
T
30
0
0 20 40 60 80 100
Hebelarm L [mm]

* Die Schubkraft gehoért zu den Werten der Schrittdaten, die in den Controller eingegeben werden.
28



Serie LEHF

Modellauswahl

Ermittlung von Haltepunkt und Uberhang: Serie LEHF

@ Wahlen Sie die Halteposition des Werkstucks so, dass die Exzentrizitét "H" innerhalb des unten dargestellten Bereichs liegt.
@ Liegt die Hebelarmlange aufRerhalb des Grenzbereichs, kann dies die Lebensdauer des elektrischen Greifers verkirzen.

AuRengreifend Innengreifend
|
H: Exzentrizitat H: Exzentrizitat
L: Hebelarm L: Hebelarm
o - -
| L]
H Halteposition
‘ Halteposition
H
LEHF10 LEHF20
100 100
g 80 g 80
TN T
60 60
3 N, 5 Qg
= \ 9 N J0 4
5 40Fg ) S 40 Scp, %
= ch % N & 2,
g PN g ey
X 20 e N X 20 20p
: R NN “ T
0 0
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHF32 LEHF40
100 120
E 80 ‘g 100 \\
£ £ 80 N
T T
60 N7
8 20, g N5
= % = 60
£ 40 S\ : 5 S
‘qc: C‘/)\ > g 40 80/706 700/0 \\
g e 2 k"% N
L w20 100 "
\ o
0
40 60 80 100 0 20 40 60 80 100 120
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]

* Die Vorschubkraft gehort zu den Werten der Schrittdaten, die in den Controller eingegeben werden.
29



Modellauswahl Serie L EH F

Ermittlung der von auRen auf die Finger einwirkenden Krafte: Serie LEHF

|
|
1

Fv

Fv: zulassige vertikale Last

Mp: Langsbelastung

B
]

\/
Mr

Mr: Seitenbelastung

My
—
= \i/ 'EB T
o —
it
& o D

My: Querbelastung

H, L: Abstand zu dem Punkt, an dem die Last gegriffen wird [mm]

Modell Zulassige vertikale Last Zulassiges statisches Moment
Fv [N] Langsbelastung Mp [N-m] Querbelastung My [N-m] Seitenbelastung Mr [N-m]
LEHF10K2- 58 0,26 0,26 0,53
LEHF20K2- 98 0,68 0,68 1,4
LEHF32K2- 176 1,4 1,4 2,8
LEHF40K2-J 294 2 2 4

Anm.) Die in der Tabelle aufgefuihrten Lastangaben sind statische Werte.

Berechnung der zulssigen externen Krafteinwirkung (bei Anwendung eines Lastmoments)

Berechnungsbeispiel

Zuléssige Last F [N] =

M (zuldssiges statisches Moment) [N-m]

Lx10° *

(*Konstante zur Einheitenumrechnung)

Eine statische Last von F = 10 N bewirkt bei einer Hebelarmlange
L =30 mm beim Greifer LEHF20K2 ein Kippmoment.

Zulassige Last F=

0,68
30 x 1073

=227 [N]
Last F = 10 [N] < 22,7 [N]

Somit ist eine Verwendung méglich.
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Elektrischer 2-Finger-Greifer

Serie LEH C€ R
LEHF10, 20, 32, 40

Kompatibel» seite 86

Ethen\et/IP @ IO-Link

Devicei'et EtherCAT.™

[Kompatibel mit Mehrachs-Schrittmotor-Controller »Seite 96 | Bestellschliissel

Sl[1eP]1
0600 00

LEHF[10|K 2 -

16
006 06

0 Grofe 9 Spindelsteigung 9 2-Finger- 6 Hub [mm]
10 K | Standard | Ausfihrung Hub i
GroRe

20 Standard Langhub

32 16 32 10

40 24 48 20
32 64 32
40 80 40

6 Kabeleingangsrichtung

Standard (Eingang auf der rechten Seite)
Motorkabel

e W

A Achtung

[CE-konforme Produkte]
Die Erfillung der EMV-Richtlinie wurde geprift, indem der elektrische
Antrieb der Serie LEH mit dem Controller der Serie LEC kombiniert wurde.
Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und
von der Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerédte und Verdrahtung
Motorkabel abhéangig. Aus diesem Grund kann die Erfillung der EMV-Richtlinie nicht
fur SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen
- in Kundensystemen integriert sind. Daher muss der Kunde die Erflllung der
M EMV-Richtlinie fir das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und
Anlagen tberprifen.
[5) [5) [UL-konforme Produkte]
In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe
und Controller/Endstufen mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310
zu verwenden.

Eingang auf der linken Seite

4 R
Antrieb und Controller/Endstufe werden zusammen als Paket verkauft.
Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller/Endstufe und Antrieb kompatibel ist. ~_______---=----=="""""""
<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte> LEHF10K2-16 P
(D Uberpriifen Sie, ob die Modellnummer des Antriebs-Typenschildes mit der des e
Controller/Endstufen-Typenschilds Gbereinstimmt.
\_ @ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). O @ )

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

31




Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie L EH F

@ Antriebskabel-Ausfuhrung*!

0 Antriebskabellange [m]

@ Ausfuhrung Controller/Endstufe*!

— Ohne Kabel — Ohne Kabel - Ohne Controller/Endstufe

S Standardkabel 1 1,5 6N LECP6 NPN

R Robotikkabel (flexibles Kabel)*? 3 3 6P | (Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang) | PNP
+1 Das Standardkabel ist bei fest installierter 5 5 IN LECP1 NPN

Anwendung vorgesehen. Wahlen Sie fir 8 g* 1P | (Programmierfreie Ausfiihrung) | PNP
. bewegliche Anwendunge_n das Robotikkabel. A 10 AN LECPA*2 NPN
%2 Das aus dem Antrieb herausragende " | Isei Ausfiih

Motorkabel vor der Verwendung in Position B 15 AP_ | (Impulseingang-Ausfiihrung) | PNP

fixieren. Fur n&here Angaben zum © 20* x1 Nahere Angaben zu Controllern/Endstufen

Fixierverfahren siehe Kabel/Verkabelung in
den Sicherheitshinweisen zu elektrischen
Antrieben.

@ 1/0-Kabellange [m]*!

= Fertigung auf Bestellung (nur Robotikkabel)
Siehe technische Daten unter Anm. 3) auf Seite 23.

@ Montage Controller/Endstufe

#1 Wenn ,ohne Controller/Endstufe” fiir Controller/Endstufen-
Ausfiihrungen gewahlt wird, kann das 1/0-Kabel nicht
gewahlt werden. Siehe Seite 61 (LECP6), Seite 74 (LECP1)
oder Seite 81 (LECPA), wenn ein I/0-Kabel erforderlich ist.

2 Wenn die ,Impulseingang-Ausfiihrung" fiir die Controller/Endstufe-
Ausfiihrungen gewahlt wird, kann der Impulseingang nur als
Differenzsignal verwendet werden. Mit offenem Kollektor kénnen
nur Kabel mit 1,5 m verwendet werden.

Kompatible Controller/Endstufen

— Ohne Kabel — Schraubenmontage

1 1,5 D DIN-Schienenmontage*

8 3*2 = DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte getrennt
5 5#*2 bestellen.

(Siehe Seite 56.)

und kompatiblen Motoren finden Sie in der
unten stehenden Auflistung der kompatiblen
Controller/Endstufen.

%2 FUr Impulssignale mit offenem Kollektor den
Strombegrenzungswiderstand (LEC-PA-R-[J)
auf Seite 81 separat bestellen.

Ausfiihrung mit
Schrittdaten-
Eingang

Programmierfreie Ausfiihrung

Impulseingang-Ausfihrung

Standard-Controller

PCs oder einer Teaching Box eingestellt werden.

Ausfiihrung
'l
& -
Serie LECP6 LECP1 LECPA
Merkmale Werteeingabe (Schrittdaten) Der Betrieb (Schrittdaten) kann ohne die Hilfe eines Betrieb durch Pulssignal

Kompatibler Motor

Schrittmotor

Schrittmotor

Max. Zahl der Schrittdaten

64 Positionen

14 Positionen

Versorgungsspannung

24 VDC

Details auf Seite

Seite 55

Seite 68

Seite 75
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Serie LEHF

Montageanweisung

Technische Daten

Modell LEHF10 | LEHF20 | LEHF32 | LEHF40
Offnungs-/Schlier- | Standard 16 24 32 40
hub (beidseitig) Langhub 32 48 64 80
Haltekraft [N] Anm. 1) Anm. 3) 3bis7 | 11 bis 28 |48 bis 12072 bhis 180

Offnungs- und SchlieRgeschwindigkeit/
Schubgeschwindigkeit [mm/s] Anm. 2) Anm. 3)

5 bis 80/5 his 20 5 bis 100/5 bis 30

@ Antriebsmethode Gleitspindel + Riemen
‘E‘ Ausfiuhrung mit Fingerfiihrung Linearfihrung (nicht rotierende Ausfiihrung)
E Wiederholgenauigkeit der Langenbestimmung [mm] Amm. 4 +0,05
§ Fingerspiel pro Seite [mm] Anm. 5) max. 0,5
2 Positionierwiederholgenauigkeit [mm] Anm. 6) +0,05
& | Positionierwiederholgenauigkeit Seite [mm] +0,1
% Hysterese pro Seite [mm] Anm. 7) max. 0,3
2 | StoB-/Vibrationsbestandigkeit [m/s2] Am.8) 150/30
Max. Betriebsfrequenz [C.P.M] 60
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%6RH] max. 90 (keine Kondensation)
. Standard 340 610 1625 1980
Gewicht [g]
Langhub 370 750 1970 2500
& | MotorgroRe 020 028 042
?:: Motorausfiihrung Schrittmotor (Servo/24 VDC)
E Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impulse/Umdrehung)
£ Nennspannung [V] 24 VDC +10 %
E Leistungsaufnahme/Standby-Leistungsaufnahime im Betrigbszustand W] #m 9 11/7 28/15 34/13 36/13
% Max. momentane Leistungsaufnahme [W] Anm. 10) 19 51 57 61

A

=]
3

. 1) Die Haltekraft muss das 10 bis 20-fache des zu transportierenden Werkstiicks betragen. Die Stellkraft muss beim Loslassen des Werkstiicks auf 150
% eingestellt sein. Die Haltekraftgenauigkeit muss +30 % vom Endwert bei LEHF10, £25 % vom Endwert bei LEHF20 und 20 % vom Endwert bei
LEHF32/40 sein. Bei einem Greifvorgang mit schwerem Anbauteil und hoher Schubgeschwindigkeit kdnnen ggf. die Produktspezifikationen nicht
erreicht werden. Reduzieren Sie in diesem Fall das Gewicht und die Schubgeschwindigkeit.

Anm. 2) Die Schubgeschwindigkeit sollte wahrend des Schubvorgangs (Greifvorgangs) innerhalb des Bereichs eingestellt sein. Andernfalls kann es

zu Fehlfunktionen kommen. Die Offnungs-/SchlieRgeschwindigkeit und die Schubgeschwindigkeit gelten fiir beide Finger. Fir die

Geschwindigkeit fiir nur einen der Finger muss dieser Wert halbiert werden.

Anm. 3) Geschwindigkeit und Kraft kénnen je nach Kabellange, Last und Anbaubedingungen variieren.

Wenn die Kabellange 5 m tiberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab. (Bei 15 m: Verringerung um bis zu 20 %)

Anm. 4) Die Wiederholgenauigkeit der Langenbestimmung bezeichnet die Abweichung (Wert auf dem Controller- Bildschirm/Teaching Box), wenn

das Werkstiick wiederholt in derselben Position gehalten wird.

Anm. 5) Wahrend des Schubvorgangs (Greifvorgangs) kommt es nicht zu einer Beeinflussung durch Spiel. Sorgen Sie beim Offnen fiir einen

langeren Hub fir das Spiel.

Anm. 6) Die Positionierwiederholgenauigkeit bezeichnet die Abweichung der Griffposition (Werkstiickposition), wenn der Greifvorgang wiederholt mit
dem gleichen Ablauf und fiir das gleiche Werkstiick durchgefiihrt wird.

Anm. 7) Richtwert zur Korrektur eines wahrend des Positionierens entstandenen Fehlers im Umkehrhetrieb.

Anm. 8) StoRfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Greifers in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte

A

S
3

Anm

mit dem Greifer 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 Greifer in Startphase.)
. 9) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieh in Betrieb ist.
Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand gilt, wenn der Greifer wéhrend des Betriebs in den Positionen gehalten wird (inkl.

Energiesparmodus wahrend des Haltens).

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

Spannungsversorgung verwendet werden.

a) Bei Verwendung des
Gewindes am Gehause

Einbaulage

Positionierstift

==

00 (&2
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b) B

ei Verwendung der Gewinde

an der Montageplatte

Positionierstift

Einbaulage

>

o

c) Bei Verwendung der Gewinde
auf der Rickseite des Gehauses

Positionierstift

Einbaulage




Konstruktion

Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie L EH F

Serie LEHF
/[LD/,/.
/ -
S% 8
el =
| 6
@ AT T B i
el i
2 J g 3
Pos. Beschreibung Material Anm.
1 Gehause Aluminiumlegierung Eloxiert
2 Abdeckung A Aluminiumlegierung Eloxiert
3 | Abdeckung B Aluminiumlegierung Eloxiert
4 Spindel Rostfreier Stahl Warmebehandlung + Spezialbehandlung
5 Mitnehmer Rostfreier Stahl
6 | Spindelmutter Rostfreier Stahl Warmebehandlung + Spezialbehandlung
7 | Spindelmutter Rostfreier Stahl Warmebehandlung + Spezialbehandlung
8 Festanschlag Rostfreier Stahl
9 Motorflanschplatte Kohlenstoffstahl
10 | Riemenscheibe A Aluminiumlegierung
11 | Riemenscheibe B Aluminiumlegierung
12 | Lagersitz Aluminiumlegierung
13 | Abdichtung, Kabel NBR
14 | Lager —
15 | Zahnriemen —
16 | Bund —
17 | Greiferfinger —
18 | Schrittmotor —

34



Serie LEHF

Abmessungen

LEHF10K2-16: Standard

Bezugsebene fir Montage 27

47,5
59,5
62,5
67,5

Handhilfsbetatigung
(beidseitig) |17

Anm.) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen
kénnen, wenn sie zuriick zur Ausgangsposition
kehren. Stellen Sie sicher, dass das am Greifer
angebrachte Werkstuick nicht die Werkstticke und
Anlagen im Umfeld des Greifers behindert.

LEHF10K2-32: Langhub

Bezugsebene fiir Montage 27
Te]
|9 W0 |
lgeal 158 &
Handhilfsbetétigung 17
(beidseitig)

Anm.) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen
kénnen, wenn sie zuriick zur Ausgangsposition
kehren. Stellen Sie sicher, dass das am Greifer
angebrachte Werksttick nicht die Werkstiicke und
Anlagen im Umfeld des Greifers behindert.
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0,8 0,8

08 14/ 14 08

4xM2,5x0,45x 3

&

0
2x@2H9 (3%°) 11 S
Tiefe 2 )|
o)
11
=290 ~230
(Kabeleingangsrichtung: (Kabeleingangsrichtung:
Standard) 40 _  Eingang auf der linken Seite)
65 25
14 )
& | —|
x
N 1
OE_S\_'-—i i
3¢ g — i
ot
< [~ o/
& o
8 ™
2o @ 3H9 (9
2(g Tiefe 3
L Geschlossen: 079"
Geoffnet: 16 +1 (Finger-Betriebsbereich: 0 bis 17) Anm.)
2xM5x0,8x10 (38,2)[ 36,4
2x@ 4,2 durchgehend 1 7 74,6 1,7

30

3H9 (+8,ozs)
Tiefe 3
<

4xM4Ax0,7x7

Tiefe 3

0,8

8xM25x045x3 08 _ 18 0,8 |18 0,8

2 x @ 4,2 durchgehend

N
i
o - Y
N
k
8
2 x @ 2H9 (39%) 8|55 (8. <
Tiefe 2 0
[ce]
~280 =230
(Kabeleingangsrichtung: (Kabeleingangsrichtung:
Standard) 40 Eingang auf der linken Seite)
65 25
w14
al |
x
N | R
ol T 7
RLE7== Pt
™
7 I 10
o / o
S / ®
29 m
> |& @ 3H9 (9°%°)
I|.@ e
™ IF Tiefe 3

Geschlossen: 0

2xM5x08x10 Geoffnet: 32 +1

+0,1
0

(Finger-Betriebsbereich: 0 bis 33) Anm.)

(37,5)| 45,9
17 83,4 17

30

3HY (75929
Tiefe 3

4xM4AX0,7x7

==

@ 3H9 (9°%)
Tiefe 3



Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie L EH F

Abmessungen
—
LEHF20K2-24: Standard 121 1
8XM3x0,5x4 121 1
wn
-
o 4
R
0,025 w0
2Ax @ 2,5H9 (§°%) 45 s 2
Tiefe 2,5 o
12 12 -
=270 =~ 230
(Kabeleingangsrichtung: (Kabeleingangsrichtung:
Standard) 50 Eingang auf der linken Seite)
Bezugsebene fiir Montage 35 65 0 5
S 30
S LI
. N |
e 4 of | _ ok
SE===C
,03. o] o 2XM6x1x12 o©|
0| | B ® 2 x @ 5,2 durchgehend <
M~ | o O &
: & AN
3 ~
Y < ?°lm @
T I
Handhilfsbetatigung ' o g vom0
(beidseitig) |20 S~ @ 4H9 (50%)
Geschlossen: 0°9* Tiefe 3
(Finger-Betriebsbereich: 0 bis 25) Anm)  Geoffnet: 24 +1
- . (35.8)| 45,7
Anm.) Bereich, innerhalb dessen die 2 815 2
Finger sich bewegen kénnen, '
wenn sie zuriick zur
Ausgangsposition kehren. 40 40,030
Stellen Sie sicher, dass das am AXM5Xx08x8 4!"9 ()
Greifer angebrachte Werkstiick : Tiefe 3 o
nicht die Werkstticke und '
Anlagen im Umfeld des Greifers EDID K== ﬁ.. [ ﬁf
behindert. [ & o—
@ 4H9 (3% )
Tiefe 3
LEHF20K2-48: Langhub
1 27 1 1 27 1
8xM3x0,5x4
- ; 3
o 11 1
& === ===
i i
2x 8 2.5H9 (§°%) 18||4,5 45|18 g
Tiefe 2,5 = i
—
~240 ~230
(Kabeleingangsrichtung: (Kabeleingangsrichtung:
Standard) 50 Eingang auf der linken Seitle)
Bezugsebene fiir Montage .35 65 o 5
Q
x 30
N
2ol 2xM6x1x12 Q)
| N 2X@5,2bis - oo V
’ ® ® %o ™ (’7)
> |2 .
Handhilfsbet.atigy.ng 20 5 .E & 4H9 (+g,o3o)
(beidseitig) Geschlossen: 073! Tiefe 3
(Finger-Betriebsbereich: 0 bis 49) A"m) Gedffnet: 48 +1
(53,8) 62,2
2 116 2
Anm.) Bereich, innerhalb dessen die
Finger sich bewegen koénnen, 40 40,030
wenn sie zuriick zur 4H9 (™)
Ausgangsposition kehren. Stellen 4XM5x0,8x8 Tiefe 3
Sie sicher, dass das am Greifer 0
angebrachte Werkstiick nicht die o r— o= Nt
Werkstiicke und Anlagen im L J— N

Umfeld des Greifers behindert. @ 4H9 (8,030)

Tiefe 3
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Serie LEHF

Abmessung_;en

LEHF32K2-32: Standard 8xMax07x4 L2, 29 12
12 29 12
!
1]
o 72} ivaw | (o]
e e e Eov i B
T wn
o
2 x @ 3H9 (5°%%) 18|| 55 !
[Te)
Tiefe 3 55 |[18 g
=~ 240 =220
(Kabeleingangsrichtung: (Kabeleingangsrichtung:
Standard) 75 Eingang auf der linken Seite)
Montage 51 5 7o) |
Bezugsebene Q <6 50
X
- N |
® | © S =
0 2xM8x1,25x16 D)
- —_— o
B 8| | o 2 x @ 6,4 durchgehend ~
| o] N
i k)
! Ea
® 3 S
—1 ESibS
HandhllfsbgtangluAng OI, % @ 5H9 (8’030)
(beidseitig) 27 o1 BIF Tiete 4
(Finger- Geschlossen: 0 *9*
Betriebshereich: 0 bis 33) Am) Geoffnet: 32 +1
(49,5) | 65,5
2,6 115 2,6
0. 5o (F9:039
Anm.) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen AxM6x1x10 Tiefe 4
kénnen, wenn sie zuriick zur Ausgangsposition kehren. ©
Stellen Sie sicher, dass das am Greifer angebrachte ~ g
Werkstlick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld 1 EI
des Greifers behindert. e d
@ 5H9 (5%
Tiefe 4
LEHF32K2-64: Langhub 1237 12 12 37 172
8xM4x0,7x4
o I ) T 15 == T yu | O#
[ wz N
[ 1 1 —
2x@3H9 (9°%)  © i 2
Tiefe 3 26(| 55 55 |26 Li
2]
-
~ 190 =220
Bezugsebene fiir Montage (Kabeleingangsrichtung: (Kabeleingangsrichtung:
Standard) 75 Eingang auf der linken Seite)
51 o ———
65 & 6 | .
x
® ] o o i f
SRR :
o 2xM8x1,25x 16 ~
q (2]
gl s - 2 X @ 6,4 durchgehend 5
| o] N
- _\
©F 9 2 B
Handhilfsbetatigung — Solo N
(beidseitig) >le Geschlosseml @ 5H9 (159%0)
27 I|2 03" | Tiefe 4
o= Gedffnet: ) ) ) )
64 +1 (Finger-Betriebsbereich: 0 bis 65) A
(72,5) 84
2,6 156,5 2,6
0. 5ho (150%)
4xM6x1x10 -
N - . Tiefe 4
Anm.) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen . ©
koénnen, wenn sie zuriick zur Ausgangsposition kehren. —— R 3
Stellen Sie sicher, dass das am Greifer angebrachte == j\ EI
Werkstuick nicht die Werkstlicke und Anlagen im Umfeld b hd

des Greifers behindert.
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@ 5H9 (0%0)
Tiefe 4



Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie L EH F

Abmessungen
—
LEHF40K2-40: Standard 1o s 12
8XxM4x0,7x4 1.2 36 12
)]
o _ I Wan! 2y <
SRS R S SRR
2 X @ 3H9 ("5°%) g|
Tietes 20(| 8 8|20 ?
3
~ 240 =210
Bezugsebene fiir Montage (Kabeleingangsrichtung: _(Kabeleingang_srichtung_:
Standard) 85 Eingang auf der linken Seite)
65 old 6
IS 60
o~
OE»-_N_ I I SRR e
Ny T R Sy
2xM8x1,25x 16 §
2 X @ 6,4 durchgehend =~
g - 3
dhilfsb < : :
H . tati o |2 0,03
- S(bZiZsIg:Jt?% 52 Gestiossen |2 5H9 (6%
9 Geéf)rr;t('al Tiefe 4
40+ | (Finger-Betriebsbereich: O bis 41) Anm.)
(60) 69,5
2,6 129,5 2,6
4xM6x1x10 0\ 5o (903
(%9
. . - . Tiefe 4
Anm.) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen
kénnen, wenn sie zurtick zur Ausgangsposition kehren. R )
Stellen Sie sicher, dass das am Greifer angebrachte ED::’ ! QI
Werkstiick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld © ©

des Greifers behindert.

LEHF40K2-80: Langhub

@ 5H9 ("5:9%0)
Tiefe 4

1,2 46 12 1,2 46 1.2
8xM4x0,7x4
o
o - g A AT AN Vi) <
== e——ote 1y
2x@3H91e% )/ | 30]].8 8 ll30]| 3
Tiefe 3 9
~180 ~210
Bezugsebene fiir Montage (Kabeleingangsrichtung: (Kabeleingangsrichtung:
Standard) 85 Eingang auf der linken Seite)
65 5
= 0
N,
oEﬁ\u— |
N

/]
2xM8x1,25x 16
2 x @ 6,4 durchgehend

<
B o ©
g AN 9
%O < T
Handhilfsbetatigung > £
I|.=2 . 0,030
(beidseitig) |32 i I= Gestgssen I\ @ 5HO (6™)
Gegfine? Tiefed . .
80 +1 (Finger-Betriebsbereich: 0 bis 81) Anm.)
(90) 99,5
2,6 189,5 2,6
70 5H9 (*09%)
Anm.) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen 4xM6x1x10 - 0
kénnen, wenn sie zuriick zur Ausgangsposition Tiefe 4 ©
kehren. Stellen Sie sicher, dass das am Greifer S —
angebrachte Werkstiick nicht die Werkstticke und ED:E | ~ gI
Anlagen im Umfeld des Greifers behindert. Y P

@ 5H9 ((9°%0)
Tiefe 4
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Batterieloser Absolut-Encoder

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

Bestellschliissel

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

0000 66 0 0

Fir ndhere Angaben zu den
Controllern siehe folgende Seite.

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

Eingang auf der linken Seite
Motorkabel

KA
TR

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

Serie LEHF

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

E EtherCAT® 7 Schraubmontage — Ohne Stecker / Kabel —

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

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

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

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

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

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

5 | Paralleleingang (NPN)

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

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

A\Achtung

[CE-konforme Produkte]

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

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

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

<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte.>

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

LEHF32EK2-64

#1

- J

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

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

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

Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang
. Schrittmotor 24 VDC
LR UL e Batterieloser Absolut-Encoder
Max. Anzahl der Schrittdaten 64 Punkte
Versorgungsspannung 24 VDC
Details auf Seite 37
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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
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Serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1

Abmessungen
—
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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 °
|9

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
_—
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Controller (Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingabe) Serie JX 05 1/ 6 1

Verdrahtungsbeispiel

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

Paralleler I/0-Anschluss

Elektrisches Schaltschema

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

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

Schrittdaten-Einstellung

1. Schrittdaten-Einstellung fiir Positionierung

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

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

Geschwindigkeit
Speed
INP-Ausgang m OFF m

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

2. Schrittdaten-Einstellung fiir Schub

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

Geschwindigkeit

Acceleration

Deceleration

Speed

.

Kraf

In Position

Pushing Force

\ Trigger LV \

1

INP-Ausgang OFF ON

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

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

41

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 (@8]
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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Schrittmotor-Controller Serie JX CE 1/ 9 1/ P 1/ D 1/ L 1/ M 1

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

Optionen: Antriebskabel

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

LE-CE-

Kabelldnge (L) [m]

(Klemmen-Nr.) 2

—~

Anschluss A
Anschluss B

Anschluss C

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

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

LE-CE-

-B

Anschluss A
Kabelldnge (L) [m] (Klemmen-Nr.) § Anschluss B~ E (142)  (Klemmen-Nr.)
1 15 ; AB - dla Anschluss D
H— =E : =
1 | i = -
5 5 4 B C\;‘} —
8 8+ 3 (ED
A 10* AB[ o <]
B 15+ (14.7) ; Anschluss C g Anschluss E
C 20*1 (30.7) L
#1 Fertigung auf
Bestellung
Mit Motorbremse und Sensor ® . Anschiuss A Anschluss D
Signal Belegung Aderfarbe Belegung
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
= B B-2 orange 6
Gewicht . 5 - . :
Produkt-Nr.  |Gewicht [g] Anm. COM-A/COM B3 gran 3
LE-CE-1-B 240 COM-B/— A3 blau 4
LE-CE-3-B 460 ; Anschluss B . Anschluss E
LE-CE-5-B 740 Signal Belegung ~ A,b,sgt]!rﬁyyg,,\ (RERIRIED Belegung
LE-CE-8-B 1170 Robotikkabel Vbe B-1 OO0 braun 12
Erdung A-1 L L schwarz 13
LE-CE-A-B_| 1460 . A i i " :
LE-CE-B-B 2120 A A2 L OO0 schwarz 6
LE-CE-C-B 2890 B B-3 — — orange 9
B A-3 l‘ ; >OOO< l‘ ; schwarz 8
SD+ (RX) B-4 — — gelb 11
SD- (TX) A4 L DXOXX ‘\,’ schwarz 10
L e e 7/
Signal AnschussC | T TTTTT schwarz s
9 Belegung
Motorbremse (+) B-1 rot 4
Motorbremse (-) A-1 >OOO< schwarz 5
Sensor (+) B-3 braun 1
Sensor (=) A-3 >OOO< blau 2
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serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1/51/61
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.

45



Serie LEH

Elektrische Greifer/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fur Sicherheitshinweise und
die Betriebsanleitung fur Sicherheitshinweise fur Elektrische Antriebe.
Diese kbnnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.de herunterladen.

|

Hinweise zu Konstruktion und Auswahl

AWarnung

1. Berticksichtigen Sie die Hebelarm.

Liegt der Haltepunkt auBerhalb der angegebenen Bereiche, wirkt beim
Betrieb eine UbermaRige exzentrische Last auf die Flhrung, was zu

einer verkirzten Lebensdauer fiihren kann.
L: Hebelarm

H: Exzentrizitat

Halteposition

O “L” und “H” sind
innerhalb der
Spezifikationen.

X "L"ist zu lang.

X “H” ist zu lang.

2. Konzipieren Sie das Anbauteil mit geringem Gewicht

und minimaler Léange.

Ein langes und schweres Anbauteil erhoht die Trégheit beim Offnen und SchlieRen des
Produkts, was Spiel am Finger verursacht. Eine leichte und kurze Konstruktion der Anbauteile
ist selbst dann geboten, wenn der Haltepunkt innerhalb des angegebenen Bereichs liegt.
Wahlen Sie bei einem langen oder groRen Werkstiick ein Modell mit einer groReren
BaugrdRe oder verwenden Sie zwei oder mehr Greifer zusammen.

3. Sehen Sie bei einem extrem dinnen oder kleinen

nadelférmiges Werkstiick /

Werkstuck einen Haltebereich fiir das Anbauteil vor.
Wird der Haltebereich nicht vorgesehen, kann das Produkt keinen stabilen Haltevorgang
vornehmen und die Verschiebung des Werkstiicks oder ein Haltefehler kinnen die Folge sein.

o c] (] o P
Finger
— 3
Anbauteil -
Spielraum Spielraum

dunnes Werkstiick

4. Achten Sie bei der Modellauswahl darauf, dass die Haltekraft

49

im korrekten Verhéltnis zum Werkstiickgewicht steht.

Die Wahl eines ungeeigneten Modells kann zum Herunterfallen des Werkstiicks
fuhren. Die Haltekraft sollte das 10 bis 20-fache (LEHZ, LEHF) bzw. 7 bis
13-fache (LEHS) des Gewichts des zu beférdernden Werkstticks betragen.

Haltekraftgenauigkeit

LEHZ(9)10(L) [LEHZ()16(L)

LEHZ(9)20(L)[ LEHZ()25(L)

LEHZ32 [ LEHZ40

+30 % vom Endwert

+25 % vom Endwert

+20 % vom Endwert

LEHF10 LEHF20 LEHF32 ‘ LEHF40
+30 % vom Endwert | £25 % vom Endwert | +20 % vom Endwert
LEHS10(L) LEHS20(L) LEHS32 ‘ LEHS40

+30 % vom Endwert

+25 % vom Endwert

+20 % vom Endwert

. Verwenden Sie das Produkt nicht fur Anwendungen, in

denen es UbermaRigen externen Kréaften (einschl.
Vibrationen) oder Std3en ausgesetzt ist.

Andernfalls kommt es zu Beschadigungen oder Verschlei3, was
zu Funktionsstérungen fiihrt. Wenden Sie keine Stol3krafte oder
Vibrationen auRerhalb der Spezifikationen an.

6. Beachten Sie bei der Modellauswahl den Abstand der

Greiferfinger zwischen Offnungs- und SchlieRstellung
in Abstimmung auf das Werkstuck.
Die Wahl eines ungeeigneten Modells verursacht das Greifen in unerwarteten
Positionen. Dies geschieht aufgrund der variablen Offnungs- und SchlieRbreite des
Produkts und des variablen Werkstiickdurchmessers, das ein Produkt handhaben
kann. Darlber hinaus ist ein langerer Hub zu bemessen, um dem Spiel
entgegenzuwirken, das entsteht, wenn sich das Produkt nach dem Greifen 6ffnet.

] Montage

AWarnung

. Lassen Sie den Greifer wahrend der Montage nicht fallen.
Verblegen oder zerkratzen Sie die Greiferfinger nicht.
Bereits leichte Verformungen koénnen die Genauigkeit
beeintrachtigen oder Fehlfunktionen verursachen.

2. Verwenden Sie fiur die Montage des Anbauteils

Schrauben mit der korrekten Lédnge und ziehen Sie
diese mit einem Anzugsdrehmoment fest, das
innerhalb des spezifizierten Bereichs liegt.
GrolRere Anzugsdrehmomente kénnen Fehlfunktionen
verursachen, wahrend sich bei einem zu niedrigen
Anzugsdrehmoment die Einbaulage veradndern und unter
extremen Bedingungen das Werkstuck herunterfallen kann.

Montage des Anbauteils an den Finger

Befestigen Sie das Anbauteil mit geeigneten Schrauben am
Innengewinde der Finger und ziehen Sie die Schrauben mit den
unten angegebenen Anzugsdrehmomenten fest.

<Serie LEHZ>

Modell Schraube | Anztjlgls.crilrﬁhmoment
LEHZ(J)10(L) | M25x0,45 0,3
LEHZ(J)16(L) M3 x 0,5 0,9
LEHZ(J3)20(L) M4 x 0,7 1,4
LEHZ(J)25(L) M5 x 0,8 3,0
LEHZ32 M6 x 1 5,0
LEHZ40 M8 x 1,25 12,0

<Serie LEHF>

Modell Schraube | AanJ’g\;lsjcrilrﬁhmoment

LEHF10 M2,5 x 0,45 0,3

LEHF20 M3 x 0,5 0,9

LEHF32 M4 x 0,7 1,4

LEHF40 M4 x 0,7 1,4
<Serie LEHS>

Modell Schraube | ™ Anzugsdrehmoment

[N-m]
LEHS10(L) M3 x 0,5 0,9
LEHS20(L) M3 x 0,5 0,9
LEHS32 M4 x 0,7 1,4
LEHS40 M5 x 0,8 3,0




Ausflhrung mit Schrittdaten-Eingang serie LECP6

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

Schrittmotor
LECP6

Bei Verwendung eines PCs

Controller-Software e S}
.......................................................... PR ol
@®Schrittdaten, Testbetrieb, ;’: - | it e
Handbetrieb und Verfahren mit Bl pas — HES
- | e | e -

festen Werten kénnen tber eine R s
. S N e Fubibhem Payhingl Fars =

Maske eingestellt und betatigt | 3]

[
[

werden. Py
Einstellen von Handbetrieb : sgpditensEiuassadensal
und Geschwindigkeit des e -- . ;
Verfahrens mit festen Werten /s """ T r
Bei Verwendung einer TB (Teaching Box) — (@ENERig eSS E g it Ee
@®Die einfache Maske ohne Scrollen ist _ 1. Maske
leicht einzustellen und zu bedienen. Ef

®Wahlen Sie ein Icon aus der ersten
Maske und wéhlen Sie eine Funktion.

RE B
SETTIN

2. Maske

- : ’ N 2. Maske A7|_7ARI,:4 jgg
@®Stellen Sie die Schrittdaten ein und 0 b V] | Daten Achse 1 g b Uberwachon  Achse 1
Uberpriifen Sie diese == Schrit-Nr. /0 Schritt-Nr. 1
mit dem Monitor. Posn [12345mm Posn 12,34 mm
Gesciindgeet, 100 mm/'s/,‘ Geschwindigket 10 mm/s
Y Status kann

Die Werte nach der Eingabe mit ,SET" bestétigen. Uberpruft werden.

Teaching-Box-Maske =~ Daten Achse 1 Daten Achse 1

@ Die Daten kdnnen anhand der Position und | Schritt-Nr. 0 SehneNe 1 ,
der Geschwindigkeit eingestellt werden. |; Posn 50,00 mm | |IIIIIII|||’ (posn ~80,00mm
(Sonstige Bedingungen sind bereits eingestellt) |: Geschwindgket 200 mm/s | { Geschwindigket 100 mm/s ;

Merkmale 5



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

ek

(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.

73

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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Greifen von leicht verformbaren oder beschadigten Teilen

Steuerung der Geschwindigkeit und der Haltekraft, Positionieren

Weicher Griff

Enge Umgebungen

tiefe Bohrungen

Steuerung der Geschwindigkeit und der Haltekraft

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
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