Schrittmotor-Controller

C€ 2R N

o Parallel-I/O
® Schrittmotor (24 VDC)
© Anzahl der Schrittdaten: 64 Positionen

Serie JXC51/61

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

Ve

Neu Controller mit STO Sicherheits-Teilfunktion

® Produktzertifizierung durch eine unabhangige Stelle
(EN 61508 SIL 3, EN 62061 SIL CL 3, EN ISO
13849-1 Kat. 3PL e)

—
e EN 61800-5-2 STO-Funktion EtherCAT. * |

(Sicher abgeschaltetes Moment) A
Serie JXCEF ¢

—

EtherCAT® F PROFINET | » l

Serie JXCE1 Serie JXCP1

P

CC-Link |

Serie JXCM1
(C-Link

——
EtherCAT.

Serie JXCD1

10-Link :

Serie JXCL1

Device ‘et @ IO-Link

Serie JXC 7

CAT.EUS100-141B-DE



Schrittmotor-Controller Serie JXC

ACT
Controller-Einstellungssoftware ACT-Controller 2 A

Benutzerfreundliche Einstellungssoftware ACT-Controller 2 (fiir PC)

Verschiedene Funktionen im normalen Modus erhaltlich (im Vergleich zum bestehenden ACT-Controller)

® Parameter- und Schrittdaten-Einstellung

* Kunden, die einen PC mit anderer
Spezifikation als Windows 10/64 Bit
betreiben, sollten den vorhandenen ACT-

Controller
internal data

= Controller verwenden.

tew | SPeed | Postion  Accel Decel | PushingF | TriggerlV  PushingSp  MowngF | Aeal Aea2 | inPosn

== o [@]=]
01-051 Alarm Data
No. Code Alal
= Total Gount 97
1 01-051 The step data is ts ‘ The step data is
2
: Condition [Fo P Cumulative Al Data ~
Ul ooerating time
4 (W il b 27 0:00:00 192 Encoder error
5 en al interval and the holding
— time 8 0:00:00 192 Encoder error
¥ 29 :00:00 192 Encoder error
8 30 0:00:07 193 Polarity not found
- 3l 1:00:00 192 Encoder error
s Countermeasure [( L
e > ‘B : 300:00 192 Encoder error
3 300:00 163 AbEnc ID ALM
34 80828 148: Over speed v
* fccass to Log Data
requires: No Alarms are
active and Servo OFF
* Supported controller: ¢
ser { -
How to deactivat * Only alarms in alarm grou... \ Get Log Data )

Wenn ein Alarm ausgel6st wird, kénnen die Alarmdetails und
GegenmaBnahmen angezeigt werden.

= @)=

Mode: Normal

Wenn ein Alarm ausgelést wird, kann

die kumulierte Start-up Zeit des
Controllers angezeigt werden.

® Aufzeichnung von Signalverlaufen

Display =41
Wave monitor £

Stop updaling the screen while monioring

]
Forcal%]
our
sUsY
e

Setup the sampling time Samplingtme: 60 3! ms

Position, Geschwindigkeit, Kraft und Ein- / Ausgangssignale kénnen wahrend des Betriebs aufgezeichnet werden.

* Bei Verwendung der Testbetriebsfunktion des ACT Controllers 2 ist die Aufzeichnung von Signalverlaufen nicht méglich.



Schrittmotor-Controller Serie JXC

Schrittdaten-Eingabe serie JXC51/61 =3

ACT

Controller-Einstellungssoftware ACT-Controller 2

® Schreib-Tool JXC-BC ® Anpassbare Plug-in-Funktionen
a Setup
Connect controllers
- Basic seftings Plugins available
——— Comms settings Data writing tool for JXC-BC 12.00(V1.10) Move Up ftem
o Plugins Data Log Viewer 1.0.00
Parameter 1.2.0.0 (V1.20) Morvs Duves o
0 Dota it ool for G BC ) Step Data 1.2.0.0 (V1.00)
o Teaching 1.0.00
Select write contents and confirm actuator and controller Wave Monitor 1200
01 - JXCM1*-LEY328-30 Data writing tool for JXC-BC
(’: Write act IXCM1*LEFS16A-100 Initialize the actuator parameters.
Die angezeigten Plug-in-Funktionen sowie die Reihenfolge der
- Anzeige sind anpassbar. Kunden kénnen die von ihnen benétigten
Funktionen hinzufiigen.
Im normalen Modus stehen verschiedene andere Testbetriebsmethoden
Mit dem Schreib-Tool kénnen die Parameter und Schrittdaten (Programmbetrieb, Jog-Betrieb, Schrittmass einstellen, usw.), die
des angeschlossenen Antriebs in einen unbeschriebenen Uberwachung des Signalstatus, ein One-Touch-Schalter zwischen
Controller der Serie JXC geschrieben werden. Japanisch und Englisch und andere Funktionen zur Verfiigung.

Fur den sofortigen Einsatz wihlen Sie den ,,Easy-Mode“ fir den Betrieb.

Die Einstellung der Schrittdaten, verschiedene
Testvorgange und die Statusbestatigung
kénnen auf einem einzigen Bildschirm vorge-

|
|
No. ] Position  0.00 mm Speed ] mm/s Force 0 %
| nommen werden.
|

Jog Move Distance 100 & mm Move
Move Speed 0 mmis
Q GetPositon ) Reset Show Alarm )
e
Step Data List Item setting
No Speed Posion | Accel | Decel | PushingF TiggerlV ushingSp MovingF  Areal | Area2 | InPosn
dperations MeM  mms T mm mms2  mms2 % mm mm mm (S
0
1(Posn) Absote 100 10000 3000 3000 0 100 000 200 050
2(Posn) Absolte 100 000 3000 3000 0 100 000 200 050

Verwendbare Controller Download der Einstellungssoftware

‘ ;‘Omﬂmm:’u

Klicken Sie hier fiir Details.

Schrittmotor- Controller mit STO
Controller a Sicherheits- Operation Manuals Von der SMC-Website
serie JXCL1 3 Teilfunktion
serie JXCOF N Dokumente/Download
IR - cocroviokLumop RS TUVIXYE 2
e Betriebsanleitungen
-/ .‘
Elektrische Antriebe
.‘ : 2
Schrittdaten- Impulseingang- Parametriersoftware
Eingabe Ausfihrung (Einstellungssoftware)
Serie LECA6 Serie LECPA Einstellungssoftware ACT-
Controller 2
»
SUAE e e gk ERES Windows®10 (64 bit)
A\Achtung

Kunden, die einen anderen Controller als die oben aufgefiihrten
verwenden, sollten die vorhandene Controller-Software ACT Con-
troller verwenden.

SvC b

N



Schrittmotor-Controller Serie JXC

Schrittdaten-Eingabe serie JXC51/61 s

Teaching-Box

©Normal Mode

® \erschiedene Schrittdaten Men(i Achse 1
kénnen in der Teaching-Box :
gespeichert und an den Parameter Schritt Achse1 |
Controller tibertragen werden. Test Schritt-Nr. A| Test DRV Achse 1
TR i ~ Q | Schritt-Nr. 1
o K(_)ntllnwerllcher 'I_'estbetrleb Hauptmenti-Maske BewegqungsaitMOD  ¥| posn  123.45 my| AUsgangsanzeige Achse 1
mit bis zu 5 Schrittdaten. = ’ BUSY[ | N
5 . i opp
Teaching-Box-Maske ( sehritaaten SVRE[@]
................................................. ) InSte”bIIdSChlrm Test-Maske
— SETON[ ] v
. . . '-' / |
® Die einzelnen Funktionen | o ®. _
( Uberwachungsmaske

(Schrittdaten, Test, Uberwachung  Bagg
usw.) kébnnen aus dem
Hauptmen( gewéhlt werden. -

OEasy-Mode

® Die einfache Maske ohne
Scrollfunktion ermdglicht eine

Beispiel fiir die Einstellung der Schrittdaten

1 Bildschirm

Beispiel fiir die Uberpriifung des Betriebsstatus

1. Bildschirm

einfache Einstellung und =—3
Bedienung. E J GO N DA J

® Wahlen Sie ein Symbol im ersten T | oag | & o ' ——/ B
Bildschirm, um eine ALARM l 08 l SE@ o 2 B"d:::;e":‘ T.?ARLI\\/IJ A J SETTIN 2. Bildschirm
Funktion 2 = schritt-Nr. ,»~~ 0 0 4D El Anzeige Achse 1
auszuwéhlen. Posn (123.45mm| % Eingabe !

e Ste”en Sle die GeSChw'”d'gke\" 1??2[1“ ’ (Z(::cnhwindigke1it2’13(’)4mrrnnr/751

Schrittdaten ein und
Uberprufen Sie
diese in einer
weiteren Maske.

Nach der Eingabe der Werte kénnen diese’ Der Betriebsstatus kann tberpr(ft werden.

durch Driicken von ,SET“ (ibernommen werden.

B Schritt Achse 1 Schritt Achse 1
» Die Dateneinstellung kann erfolgen, indem die | Schritt-Nr. | 0 Schritt-Nr._ L
Position und die Geschwindigkeit eingegeben POSﬂ 50,00 mm' ““““|“’ EPOSH 80,00 mm'
werden. (Andere Bedingungen sind voreingestell) | Geschwindigkeit 200 mms| Geschwindigkeit 100 mm/s
Antrieb und Controller werden zusammen geliefert. (Komponenten kénnen auch separat bestellt werden.)
Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller und Antrieb korrekt ist.
<Prifen Sie vor der Verwendung folgende Punkte>
(D Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem Typenschild des Antriebs. Diese Nummer sollte mit der des Controllers tibereinstimmen.
(@ Uberpriifen Sie, ob die I/0 Konfiguration tibereinstimmt (NPN oder PNP).
Antrieb = @ N Controller
o v
LEFS16A-400 § [LEFS16A-400 ]
ZSNCireN  [MS] @ 5

O
2



Schrittmotor-Controller Serie JXC

Feldbussystem

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

J.\&3 M Controller-Einstellungssoft-
ware ACT-Controller 2

. ® - - -
EtherCAT ..  Ethenlet/IP ZZEEEY Devicei et Q IO-Link CCeLink
B Mit ' Mit
STO-Si- STO-Si-
cherheits- cherheits- I
Teilfunktion | Teilfunktion
n. N 8 &~ & &
JXCE1 JXCEF JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCL1 JXCLF JXCM1
©Zwei verschiedene Arten von Fahrbefehlen ©Daisy Chain Verdrahtungsschema
Eingabe der Schritt-Nummer: Betrieb durch Verwen- Es stehen zwei Kommunikationsanschllsse zur Verfligung.
dung der voreingestellten Schrittdaten im Controller. * Bei der Ausfilhrung DeviceNet™ und Ausfiihrung CC-Link kann die
Numerische Dateneingabe: Der Antrieb arbeitet mit durchschleifende Verdrahtung mit einem Abzweigstecker hergestellt werden.
Werten wie Position und Geschwindigkeit von einer « Bei |0-Link Punkt-zu-Punkt
Uibergeordneten Steuerung. 3PS . ~ = !
©OLesen von Statusdaten =III |

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

\
Kann Uber 10-Link in
Anwendu ng SPS . . , einem bestehenden
Sowohl pneumatische als auch elektrische Antriebe Netzwerk betrieben
Kommunikationsprotokolle kénnen mit dem gleichen Protokoll betrieben werden werden
m— _Elektrische Antriebe Druckluftzylinder 10-Link-Kommunikation

EtherCAT. ] 1O-Link
Ethen\et/IP

®

T

Devicei'et
@ IO-Link
CCeLink

\_

ACT
. Controller-Einstellungssoftware ACT-Controller 2

Benutzerfreundliche Einstellungssoftware ACT-Controller 2 (fiir PC)

Verschiedene Funktionen im normalen Modus erhaltlich (im vergleich zum bestehenden ACT-Controlier)

® Parameter- und Schrittdaten-Einstellung @ Schreib-Tool JXC-BC
® Alarmliste ® Anpassbare Plug-in-Funktionen
® Aufzeichnung von Signalverlaufen

+ Kunden, die einen PC mit anderer Spezifikation als Windows 10/64 Bit betreiben, sollten den vorhandenen ACT Controller verwenden.

SMC 3

N



Schrittmotor-Controller Serie JXC

Controller mit STO- Sicherheits-Teilfunktion serie JXCLIF

Controller-Einstellungs-
software ACT-Controller 2
Sicherheitsfunktion/STO, SS1-t (EN 61800-5-2)

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

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

Stopp Kategorie 1

Geschwin-

i (Steuerung)
idigkeit

Geschwindigkeit

STO1/STO2-Eingang

S—Gy S—T

Spannungsversorgung Motor I

Beispiel fiir den Anschluss externer Geréte
Controller mit STO- Sicherheits-Teilfunktion SPS

JXCOFI-O

)

Sicherheitseinrichtungen

Bereichssensor Not-Aus-Taste Sicherheits-SPS

Elektrischer Antrieb

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

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

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

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

Functional @7
Safety

=1 Der oben genannte Sicherheits-Integritatslevel ist der Hochstwert. Das erreichbare Level
variiert je nach Konfiguration und Prifverfahren der Komponente. Beachten Sie das
,Sicherheitshandbuch JXC#-OMY0009* fiir weitere Informationen.

4 ZSNC



Schrittmotor-Controller Serie JXC

System-Aufbau

Vom Kunden bereitzustellen

@Elektrischer Antrieb/

Schlittenausfiihrung ————
A U SPS
/ A > ' Spannungsversorgung

fiir I/0-Signal 24 VDC

@ Controller*1

@1/0-Kabel HD

Bestell-Nr.
LEC-CN5-J

Web-Katalog

@ Antriebskabel*!
Standardkabel = Robotikkabel

LE-CP-[I-S LE-CP-0J
x1 Kann als Option hinzugeflgt

werden. Siehe Seite
,Bestellschlissel“ des Antriebs.

Vom Kunden bereitzustellen Zu PWR
Spannungs- g
(i Schrittdaten-Eingabe Tt
versorgung fur » : . Kommunikationskabel @----------
Controller 24 VDC JXC51/61 3m)
@ Spannungs- 5,16
versorgungsstecker
(Zubehor)
@ Teaching-Box ) @ Kommunikationskabel fiir Controller-Einstellung @ Adapterkabel* BRI
(Mit 3-m-Kabel) Kommunikationskabel ~ : JXC-W2A-C P5062-5
LEC-T1-300GO Cable USB : LEC-W2-U (0,3m)

Das Adapterkabel kann zum
Anschluss dieses Controllers an
die optionale Teaching-Box
[LEC-T1] verwendet werden, die
mit der Serie LEC angeboten wird.

<Controller-Ssoftware/USB-Treiber>

- Controller-Software

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

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

@ USB-Kabel

A-mini, Ausfiihrung B
Eo ;;n rlrr:)l sfihrng 8) @ Adapterkabel
5.16

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

SMC 5

N



Schrittmotor-Controller Serie JXC

System-Aufbau

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

Elektrischer Antrieb  Serie LEY/LEYG Serie LER
--@ Antriebskabel BEEN] o Serie LEKFS Serie LEL
Encodar Batterielosem e . Serie LEF serie LEPY/LEPS
KabN Inkremental - p colut-Encoder P Serie LESYH Serie LEH
Standardkabel LE-CP-C-S — ‘/ . Serie LES/LESH Serie LEM
Robotikkabel LE-CP-(] LE-CE-[]
Vom Kunden Vom Kunden Vom Kunden  Vom Kunden Vom Kunden Vom Kunden Vom Kunden Vom Kunden
bereitzustellen  bereitzustellen bereitzustellen bereitzustellen  bereitzustellen bereitzustellen  bereitzustellen bereitzustellen
SPS Sicherheits- SPS SPS 0-Link-Unit Sicherheits-
t einrichtung | | | einrichtung
Mit STO- Sicher- Mit STO- Sicher-
__. | heits-Teilfunktion . heits-Teilfunktion
EtherCAT | LyporcaT Ethen‘et/IP @ 10-Link @ T0-Link
Zu ENC « Zu Sl
— 5l e ] 0] Zu SI
zumor [ o
JXCE1 =1 H JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCM1
JXCEF |
B L J
vom Kunden b st
Zu PWR bereitzustellen
Spannungs- . .
vergor ungﬂ]r . ¢ Signalsteckverbinder
@ Spannungs 9ung i : STO JXC-CSTO
Controller 24VDC :
versorgungsstecker : i . (Zubehar)
(Zubehér) ]
6 Kommunikationsstecker 6Kommunikationsstecker @ Kommunikationsstecker
fiir fiir fiir
DeviceNet® CC-Link 10-Link Kommunikationskabel@----
Steckverbindung . Steckverbindung Steckverbindung CL- (525 J @ m)
beidseitig Jxc-co-s beidseitig LEC-CMJ-S beidseitig JXC-CL-S
LR EPATEREE JXC-CD-T 10 EC G LEC-CMJ-T ol g]]]]]l J
Optionen
@ Teaching-Box @ Kommunikationskabel fiir Controller-Einstellung @ Adapterkabel "' BEED
(Mit 3-m-Kabel) Kommunikationskabel ~ : JXC-W2A-C P5062-5
LEC-T1-300G0 Cable USB : LEC-W2-U (0,3 m)
<Controller-Ssoftware/USB-Treiber> Das Adapterkabel kann zum
. Controller-Software Anschluss dieses Controllers an
- USB-Treiber (fiir JXC-W2A-C) die optionale Teaching-Box
* Herunterladen von der SMC-Website: [LEC-T1] verwendet werden, die
@ https://www.smc.eu mit der Serie LEC angeboten wird.

—_— [ |

@ USB-Kabel
(A-mini, Ausfihrung B) WA
(©08m)

«1 Ein Adapterkabel wird auch fiir die Verbindung des Controllers der Serie JXCL1 und dem Kommunikationskabel der Serie LECL (LEC-W2A-C) benétigt.
(Ein Adapterkabel wird fiir das JXC-W2A-C nicht benétigt)

SVC
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Controller (Schrittdaten-Eingabe) serie JXC51/61

BestellschlUsSel  .oooovveoiieiceeeeeeeeee

JXC51/61 SIgNal-TIMING oooeeece e
Antriebskabel ...,
Optionen: Antriebskabel ...
OPtiON: o

Schrittmotor-Controller Serie JXCE[1/91/P1/D1/LLI/M1

EthercAT™ . EtherNet/IP 222220° Bestellschllissel ...

Technische Daten ..ocoooeeeeeeeee e

JXCEF
Mit STO
Sicherheits-
Teilfunktion

DeviceNet @ IO-Link

=}
p
JXCD1 JXCL1 JXCLF JXCM1
Mit STO
Sicherheits-

Teilfunktion

VorsichtsmaBnahmen in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen

O
2

Technische Daten ...
MontageanWeiSUNG . oo
ADMESSUNGEN oo
Verdrahtungsbeispiel ...,

Schrittdaten-Einstellung ..o

Beispiel flr Fahrbefehl ...
ADMESSUNGEN oo
ANtriebSKabel ..o
Optionen: Antriebskabel ...

OptioNEN oo

.18
.19
.19
.20
.23

S.24

.25



Controller
(Ausfuhrung Schrittdaten-Eingabe) . o

Serie JXC 51/61

Bestellschliissel

UK
CA

¢ us

“ Parallel-/0-Ausfiihrung 9 Montage

1

JXC

6
o

© 1/0-Kabellznge [m]

7|1
X

0

0 Bestell-Nr. Antrieb

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

Bitte separat bestellen.

Ohne Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen
Beispiel: Geben Sie ,LEFS25B-100“ fiir das Modell
LEFS25B-100B-R11] ein.
BC | Unbeschriebener Controller*?
+1 Erfordert eine spezielle Software (JXC-BCW)

und Antrieb korrekt ist.

Ubereinstimmt (NPN oder PNP).

<Priifen Sie vor der Verwendung folgende Punkte>

(© Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem
Typenschild des Antriebs. Diese Nummer mﬁw
muss mit der des Controllers Gbereinstimmen.

(@ Uberpriifen Sie, ob die 1/0-Konfiguration

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

@ @

7\ e N
Sicherheitshinweise fiir unbeschriebene
Controller (JXCU1LIU-BC)

Einen unbeschriebenen Controller kann der

Kunde mit Daten des Antriebs beschreiben, mit

dem er kombiniert und verwendet werden soll.

Verwenden Sie zum Schreiben von Daten die

Controller-Einstellungssoftware ACT Controller

2 oder die dedizierte Software JXC-BCW.

¢ ACT Controller 2 und JXC-BCW stehen auf
der SMC-Website zum Download bereit.

e Um diese Software zu verwenden,
bestellen Sie das Kommunikationskabel fiir

Technische Daten

J die Controller-Einstellung (JXC-W2A-C)
und das USB-Kabel (LEC-W2-U) separat.
Systemvoraussetzungen Hardware
Windows®7
Windows®8
Windows®10

Windows®10

= (64 Bit)

ACT Controller 2

Software JXC-BCW

Modell

JXC51
JXC61

(mit JXC-BCW-Funktion)

= Windows®7, Windows®8 und Windows®10

Kompatibler Motor

Schrittmotor (24 VDC)

sind registrierte Handelsmarken der Microsoft

Stromversorgung

Versorgungsspannung: 24 VDC +10 %

Corporation in den USA.

Stromaufnahme (Controller)

Max. 100 mA

SMC-Website

Kompatibler Encoder

Inkremental, Batterielosem Absolut-Encoder

https://www.smc.eu

Paralleleingang

11 Eingange (Optokoppler)

Parallelausgang

13 Ausgénge (Optokoppler)

Serielle Kommunikation

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

Datenspeicherung

EEPROM

Statusanzeige

PWR, ALM

Lénge Antriebskabel [m]

Antriebskabel: max. 20

Kiihisystem

LuftkGihlung durch nattrliche Konvektion

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 55°C (kein Gefrieren)

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)

O
2



Montageanweisung

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

a) Schraubenbefestigung (JXCLI1701-[])

(Montage mit zwei M4-Schrauben)

Befestigungsrichtung :>

Befestigungsrichtung :> a‘

Erdungskabel

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

(Montage auf DIN-Schiene)

Erdungskabel

DIN-
Schiene

—

DIN-Schiene ist verriegelt.

Erdungs-
kabel

=

DIN-Schienen-Anbausatz

Der Controller wird in die DIN-Schiene eingehangt und

zur Verriegelung wird A in Pfeilrichtung geschoben.

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

DIN-Schiene L
12,5 5,25
AXT100-DR-[] (Abstand)
« Fur [J, eine Nummer aus der Zeile ,Nr* der nachstehenden Tabelle eingeben. PP %)
Siehe MaBzeichnungen auf Seite 10 fiir Befestigungsdimensionen. i i v i s i s " e
19)
1,25
L-MaB [mm)] -
Nr. 1 2 3 4 5) 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 [855| 98 |110,5| 123 |1355| 148 |160,5| 173 |1855| 198 [210,5| 223 |235,5| 248 |260,5
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 |285,5| 298 |310,5| 323 |335,5| 348 |360,5| 373 |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)
Der DIN-Schienen-Anbausatz kann nachtraglich bestellt und an den Controller mit Schraubmontage montiert werden.
9

O
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Serie JXC51/61

Abmessungen

10

66 35
4.5
Fir Gehausemontage 31
(Schraubmontage)
© = Label mit
« 2 & kompatlbler
< Q| = Antriebsbe-
© < [ .
3l @ zeichnung
(-4 -
Z 3
o o
— (0]
. o| ©
IS T o -1 -
&2 o C —_—— ==
= Sl 3| o « ] - -
l 38 B3| I
] 3 £ SRS o
| 5| 2
> T ———— --
o | o S—— ——
| gl 5
- [ ]
-4 [} [%]
i 8 2
*AufDIN- = §
Schiene § 3
o t (8mm) & 2
montierbar 8| &
ol 2
Py B N J
N o~ iy B
17.3_
4.5
Fur Geh&usemontage
(Schraubmontage)
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Controller (Schrittdaten-Eingabe) Serie JX C5 1/ 6 1

Verdrahtungsbeispiel

Paralleler IIO-Anscthss‘

Elektrisches Schaltschema
JXC510IC-C1 (NPN)

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

JXC61000-1 (PNP)

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

O

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

11




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 fiir diesen Betrieb sind unten
angegeben.

Geschwindigkeit

2. Schrittdaten-Einstellung fiir Schub

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

Die Einstellparameter und Einstellwerte fir diesen Betrieb sind unten angegeben.

Schrittdaten (Positionierung)

!

Deceleration

Speed

INP-Ausgang | ON

In Position

il

OFF

[ON |

©: mlssen eingestellt werden.

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

Geschwindigkeit
Speed
Schubgeschwindigket | l
i -m In Position

Schubkraft
Trigger LV

1

INP-Ausgang | ON

Schrittdaten (Schubbetrieb)

OFF

o ]

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

Notwen- ) Notwen- .
digei Sl Details p Element Details
Ist eine absolute Position erforderlich, stellen Ist eine absolute Position erforderlich, stellen
© | Movement MOD Sie "Absolue" ein. Ist eine relative Position © | Movement MOD Sie "Absolue" ein. Ist eine relative Position
erforderlich, stellen sie "Relative" ein. erforderlich, stellen sie "Relative" ein.
© | Speed Verfahrgeschwindigkeit zur Zielposition © | Speed Verfahrgeschwindigkeit zur Schub-Startposition
© | Position Zielposition © | Position Schub-Startposition
Beschleunigungsparameter, je héher der Beschleunigungsparameter, je héher der
O | Acceleration Einstellwert, desto schneller erreicht der O | Acceleration Einstellwert, desto schneller erreicht der
Antrieb die eingestellte Geschwindigkeit. Antrieb die eingestellte Geschwindigkeit.
. Verz6gerungsparameter, je héher der . Verzdgerungsparameter, je héher der
O | Deceleration Einstellwert, desto schneller stoppt der Antrieb. O | Deceleration Einstellwert, desto schneller stoppt der Antrieb.
Einstellwert 0 Das Schubverhaltnis wird definiert.
© | Pushing Force (Werden Werte von 1 bis 100 eingestellt, wechselt © | Pushing Force Der Einstellbereich variiert je nach
der Antrieb zu Schub-Betrieb.) 9 gewahltem elektrischen Antrieb. Siehe
— [ Trigger LV Einstellung nicht erforderlich. Betriebsanleitung des elekirischen Antriebs.
— | Pushing Speed Einstellung nicht erforderlich. Bedingung, die das INP-Ausgangssignal
Max. Dreh shrend des Positionierbetrieb einschaltet. Das INP-Ausgangssignal
O | Positioning Force kalx. e ”_‘f‘_’m‘;”‘m ren erfs OS't_m'er etriebs o | Trigger LV schaltet sich ein, wenn die erzeugte Kraft
(keine spezffische Anderung erforderlich.) 99 den Wert Uberschreitet. Der Schwellenwert
Bedingung, die das AREA-Ausgangssignal darf max. dem Wert der Schubkraft
O | Areat, Area 2 (Bereich) einschaltet. entsprechen.
: : : Schubgeschwindigkeit
Bedingung, die das INP-Ausgangssignal S RN :
einscr?altg. Sobald der Antrigb d%n [?n Wird die Geschwindigkeit auf einen hoghen Wert
Position]-bereich erreicht, schaltet sich das eingestellt, kann es, aufgfrund vo? StoBkraften .
o INP-Ausgangssignal ein. (Das Andern des . verursacht durch den Aufprall auf das Ende, zu einer
O | In Position Nafangs\?vertges igt hier nic(ht notwendig.) © | Pushing Speed Beschédigung des elektrischen Antriebes und des
Wenn die Ausgabe des Ankunftssignalé Werkstiickes kommen. Stellen Sie diese Werte
vor Abschluss des Betriebes erforderlich dem_entspreghend n|edr|gerle|n. Siehe )
ist. erhdhen Sie den Wert. Betriebsanleitung des elektrischen Antriebs.
O | Positioning Force Max. Drehmoment wahrend des Positionierbetriebs
9 (keine spezifische Anderung erforderlich.)
Bedingung, die das AREA-Ausgangssignal
O | Areat, Area 2 (Bereich) einschaltet.
Verfahrweg wéhrend des Schubs. Ubersteigt
der Verfahrweg diese Einstellung, kommt es
© | In Position auch ohne Schub zum Stopp. Wird der
Verfahrweg Uberschritten, schaltet sich das
INP-Ausgangssignal nicht ein.
12

O




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

Signal-Tabelle
I
Riickkehr zur Ausgangsposition (Referenzfahrt)
Spannungsversorgung 24V
— ov
ON
SVON OFF
Eingang .
SETUP I
ON
BUSY
us OFF
SVRE
SETON
Ausgang
INP 4
*ALARM i
*ESTOP b
Geschwindigkeit :: "‘ 0 mm/s
Riickkehr zur Ausgangsposition E \

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

1 Lesen der i :rT_és_e_n-d-er_“““}
Positionierbetrieb ¢ Schritidatennummer : Schubbetrieb } Schrtdatennummer
g ecnuopetrieo T
ON ON
_ AN ¢ . B - OFF . IN o I . OFF
Eingang - i Ausgabe der ! Eingang T i Ausgabe der !
DRIVE i i Schritdatennummer| * DRIVE = { Sehvtdatennummert
) 1
H ON H ON
T H % T i
ou L OFF oY s OFF
Ausgang | BUSY : Ausgang | BUSY
INP 'n INP A

r
1
1
[
1
1
1
1
. . . 1
Geschwindigkeit ™ 0 mm/s H
Positionierbetrieb o '.'
1 1 H
1

Geschwindigkeit s—— - 0 mm/s
Schubbetrieb 1
fm e LI W e | .
E Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereiches ,In Position“ der Parameter E i Ubersteigt die aktuelle Schubkraft den Schwellenwert (Trigger i
! befindet, wird INP eingeschaltet, ansonsten bleibt es ausgeschaltet. ! i LV) der Schrittdaten, wird das INP-Signal eingeschaltet. !
L P L e e s e e s e e e - e 4
+ ,OUT" wird ausgegeben, wenn sich ,DRIVE" von ON auf OFF &ndert.
Fur nédhere Angaben zum Controller fir die Serie LEM siehe Betriebsanleitung.
(Wenn die Spannungsversorgung angelegt wird, schalten sich ,DRIVE® oder ,RESET"
oder ,+*ESTOP* schatet sich aus, alle ,OUT“-Ausgénge sind ausgeschaltet.)
HOLD Reset ! Alarmreset |
____________ B |
Eingang | HOLD I ON Eingang | RESET I ON
ON ON
Ausgan BUSY ouT
usgang — OFF —_ i OFF
Ausgang n
+ALARM ' i ON
___________ = OFF
Geschwindigkeit 0 mm/s i Alarm aus ; H
HOLD wéhrend des Betriebs E Die Alarmgruppe kann anhand der Kombination von ;
]
1

+# Wenn sich der Antrieb im Positionsbereich befindet, stoppt er auch dann

]
1
OUT-Signalen bei der Alarmerzeugung identifiziert werden. E
1,
nicht, wenn ein HOLD-Signal eingegeben wird.

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

SVC 13
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Serie JXC51/61

Antriebskabel
[Robotikkabel/Standardkabel fiir Schrittmotor 24 VDC]
1 Controller-Seite
LE-CP- _| | LE-CP- 3/Kabelldnge: 1,5m,3 m,5m
(Belegung) Antriebsseite &
Kabelldnge (L) [m] Al BT — S)
1 1.5 Tsa H[ \ \ a—
3 3 A6 B6 — ==
5 5 - Stecker A
3 o (14.7) (30,7) L
i _Cp.8B = )
Q 12*1 LE-CP _AclKabeIIange. 8m,10m,15m,20 m Controller-Seite
C 207 (+1 Fertigung auf Bestellung) SteckerC  (142) (Bologung)
#1 Fertigung auf Bestellung (Belegung) ~ _Antriebsseite o S = 2
(nur Robotikkabel) A Y — S| = 5T=g6
Kabelausfiihrung ¢ e i o im — (13,5)
_ Robotikkabel ] R 9 |§|: 2
(flexibles Kabel) (14.,7) 307 Stecker A g L Stecker D 11" 15 416
(€04 Y b— an o
S Standardkabel
Gewicht Signal Bé’::gﬁeng Aderfarbe Sngl%:Pg
Produkt-Nr. Gewicht [g] Anm. A B-1 braun 2
LE-CP-1-S 190 A At au g
LE-CP-3-S 280 Standardkabel = o o S
LE-CP-5-S 460 COM-A/COM B-3 griin 3
LE-CP-1 140 COM-B/— A-3 blau 4
LE-CP-3 260 Abschirmung Aderfarbe SngggP [g)
LE-CP-5 420 Vce B-4 N~ — 3 i braun 12
LE-CP-8 790 Robotikkabel GND A4 p—r— ——— schwarz 13
= 5 A B-5 1 ' rot 7
LE-CP-A 980 A a1 OOO0C i
B B-6 1 L {  orange 9
LE-CP-C 1940 B A-6 , — / ! = ! { schwarz 8
,,,,,,,,,,,,,,,,,,, W £
[Robotikkabel/Standardkabel fiir Motorbremse und Sensor fiir Schrittmotor 24 VDC]
1 -
LE-CP- -B _| | LE-CP-g /Kabellange: 1,5 m,3 m, 5 m .
—_ Antriebsseite Controller-Seite
Kabell3 (L) [m] (Belegung) Stecker A g Stecker C (14,2)  (Belegung)
abellénge (L) [m AFEB T s 1502
1 1,5 A6 IE“,I B6 EI LT ‘ [ =5 *6 (13,5)
3 3 po i g ST L1 — s '
5 5 A %BS ] = 2
8 8*1 (14’7) (30’7) Stecker B S L Stecker D )
A 10*" LE-CP- 32 /Kabellinge: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
B 15%1 i
. (+1 Fertigung auf Bestellung) Controller-Seite
(] 20 Antriebsseite 5 G —_—
#1 Fertigung auf Bestellung (Belegung) Stecker A ©| & Stecker G (142)  (Belegung)
(nur Robotikkabel) AHFETBT = ﬁq\ 7 -
Fiir Motorb ds AGI‘ 'IBG =t - T
iir Motorbremse und Sensor ® _
A1 Bl &1
i s @BS sl ] 71— |
Kabelausfiihrung ® a0l SteckerB S L
| Robotikkabel (14.7) (0.7 =
(flexibles Kabel) Signal Belegung Aderfarbe  |BElegun:
S Standardkabel Stecker A Stecker
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
Gewicht B B-2 orange 6
A-2 b 5
ProduktNr. _ |[Gewicht [g] Anm. covacom | Ba arin 3
LE-CP-1-B-S 240 COM-B/— A-3 blau 4
tE'gg'g'g'g 380 Standardkabel ___ Abschimung _ Aderaive | SRS
= L Voo B4 2 - braun 12
(Ecrss | e — ———
| |
LE-CP-5-B 590 A A:5 7 7 T schwarz 6
LE-CP-8-B 1060 Robotikkabel g o i, e s
LE-CP-A-B 1320 , = o LA, = 3
LE-CP-B-B 1920 Signal | ‘Sioakers
-CP-C- et = D' O @ G 4
LE-CP-C-B 2620 Mztzl;brr:r::\e (J-r) A-1 ' sct:\?varz 5
e - BED 'O O @ G !
Sensor (-) A-3 t blau 2

14 Z;SVC



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

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

LE-CE-

Kabella L Stecker A (14,2)
n m | —
abellinge (1 ] Golegung & Seckers. @ (Belegung)
. — S S
5 5 3 gg‘i N o I {
8 g+ 1 2 ,‘\_it E ]
A 10*1 g—
B 15! = Stecker D
w1
C 20 (30,7) L
#1 Fertigung auf
Bestellung
Gewicht ) Belegun! Belegun
" el Stecger g Paleiie Steclger g
Produkt-Nr.  |Gewicht [g] Anm. A B-1 braun 2
LE-CE-1 190 A A1 rot 1
LE-CE-3 360 B B-2 orange 6
LE-CE-5 570 B A-2 gelb 5
LE-CE-8 900 Robotikkabel COM-A/COM B-3 grin 3
LE-CE-A 1120 COM-B/— A-3 blau 4
LE-CE-B 1680 Signal gggg:?g ,Y,AES,CPUTEQQ,, X Aderfarbe Efelgfgpg
LE-CE-C 2210 Vee B-1 n - L - braun 12
GND A-1 I‘ ‘\ : C C C : ,’ - schwarz 13
A B-2 L L rot 7
A A2 : : XX : : schwarz 6
B B-3 : ; >OOO< : ! orange 9
SD+B(RX) gj I‘.\ ," YOOX ‘ .' sc;:z\llzrz 181
SD- (TX) A4 — Ava schwarz 10
fmmmmmmmmm o LA - schwarz 3
[Robotikkabel mit Motorbremse fiir Schrittmotor mit batterielosem Absolut-Encoder]
LE_CE_ __B_ Stecker A
(Belegung) g SteckerB & (14,2
- - ) Stecker D (Belegung)
Kabelldnge (L) [m] 1 AB IS gung
1 15 3fiEEh| o L O - =R K
3 3 JEY SRR B A
5 5 ! D o @ 5 ‘ s 7
8 g1 AB S N
A pyoey (14,7) =) SteckerC 2 Stecker E
0 ~ 1(30,7) - L
B 15%1
C 20*1
#1 Fertigung auf
Bestellung
Fiir Motorbremse und Sensor ® ; Belegung Belegung
Siigrtl Stecker A REBTRIE Stecker D
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
= B B-2 orange 6
Gewicht . 5 o ol .
Produkt-Nr. Gewicht [g] Anm. COM-A/COM B3 grin 3
LE-CE-1-B 240 COM-B/— A3 blau 4
LE-CE-3-B 460 . Belegung ) Belegung
LE-CE-5-B 740 SHEiEl Stecker B . Abschirmung Aderfarbe | stecker E
_CE-Q- 117 R tikk | Vce B-1 L L braun 12
tE_gE_i_BB 1463 obotikkabe GND A-1 I‘I \‘\ >OOO< I‘I \‘\ schwarz 13
A B-2 P L rot 7
tE'gE'g'g Z;gg A A-2 : : OO : : schwarz 6
o -C- B B-3 : i >OOO< : i orange 9
SD+B(RX) gj L L scg::zrz 181
SD- (TX) A4 ‘\L,’ XK ‘\/,’ schwarz 10
777777777777777777 hwarz 3
. Belegung se
S Stecker C
Motorbremse (+) B-1 rot 4
Motorbremse (-) A-1 >OOO< schwarz 5
Sensor (+) B-3 braun 1
Sensor (-) A-3 >OOO< blau 2

SVC 15
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Serie JXC51/61

Optionen

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

32

51

3000

= Kann direkt an den Controller angeschlossen werden.

(2 USB-Kabel LEC-W2-U

HHESE

(3 Controller-Einstellset JXC-W2A

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

<Controller-Software/USB-Treiber>

¢ Controller-Software

* USB-Treiber

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

Systemvoraussetzungen Hardware

oS Windows®7, Windows®8.1, Windows®10
Kommunikations-
schnittstelle
Anzeige 1024 x 768 oder héher

USB 1.1 oder USB 2.0-Anschliisse

B Spannungsversorgungsstecker JXC-CPW

# Der Spannungsversorgungsstecker ist Zubehor

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

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

H Teaching-Box
LEC-T1-3[J]G

Teaching-Box

Freigabeschalter |
(Option) \J =

Kabellange [m]

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

B Adapterkabel P5062-5 (Kabellange: 300 mm)

3 3 | .
Freigabeschalter
Spracheinstellunge — Ohne
J Japanisch S Ausgestattet mit Freigabeschalter
E Englisch * Verriegelungsschalter fur JOG-

+ Die angezeigte Sprache kann zwischen und Praffunktion

Englisch oder Japanisch gewechselt werden.

® Stoppschalter

G | Ausgestattet mit Stoppschalter [

Technische Daten

3 |
Element Beschreibung
300 Schalter Stoppschalter, Schalter zum Aktivieren (Option)
Lange Antriebskabel [m] 3
= Fir den Anschluss der Teaching-Box (LEC-T1-3LJGLJ) oder des Controller- Schutzart IP64 (auBer Stecker)
Einstellsets (LEC-W2A-C) an den Controller wird ein Adapterkabel benétigt . . -
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 50
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] Max. 90 (keine Kondensation)
Gewicht [g] 350 (auBer Kabel)
H1/O-Kabel
Controller-Seite SPS-Seite
LEC — CN5 — N (Belegung)
& Al Bl A1
N S) :
Kabellénge (L) [m] I ‘43 A13
1 1.5 8 i
3 3 144 | L B13 13 A13
5 5
Belegung | Aderfarbe PUnKt: | karbe Belegung | Aderfarbe Punkt- | o itarbe
markierung markierung
. . Al hellbraun u schwarz B1 gelb L rot
# Leit hnitt: AWG28
eflerquersehn! A2 hellbraun u rot B2 hellgriin HE schwarz
A3 gelb u schwarz B3 hellgrin L] rot
A4 gelb u rot B4 grau L schwarz
A5 hellgriin u schwarz B5 grau L rot
A6 hellgriin u rot B6 weil3 L1 schwarz
A7 grau u schwarz B7 weil3 L rot
Gewicht A8 grau L] rot B8 hellbraun |EE B schwarz
Produkt-Nr. | Gewicht [g] AA190 we!g : schwtarz ;90 hellbigun : : : r:ot
wei ro ge schwarz
LEC-CN5-1 170 Ald helbraun | m m schwarz B11 gelb T rot
LEC-CN5-3 320 A12 hellbraun L1 rot B12 hellgrin EER schwarz
LEC-CN5-5 520 A13 gelb L schwarz B13 hellgrin |mE m rot
— Abschirmung

16
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Schrittmotor-Controller (

 Mit Ausnahme
von JXCLIF

®

EtheCAT™  FEtherNetIP  ddcie

Bestellschlussel @
0 Feldbusprotokoll 9 Anzahl der Achsen,
Standard Si'\cnrite%z?ts L 1 Achse, Standard
Teilfunktion F 1 Achse, mit STO Sicherheits-
E EtherCAT P Y Teilfunktion
9 |EtherNetIP™| @ — Mit STTéafﬁr‘]Ck*;i‘zTe"S'
P | PROFINET [ J —
D | DeviceNet® | @ - DeviceNet Q@IO0-Link CCiink
L 10-Link [ J (] 0 Option W
CC-Link —
M n L — Ohne Option
s Gerader
9 Montage Kommunikationsstecker
7 Schraubmontage T Kommunikationsstecker,
8+ DIN-Schiene T-Verzweigung

+ Wahlen Sie ,— fur alle Modelle auBer

#1 Die DIN-Schiene ist nicht JXCD1 und JXCMA.

inbegriffen. Sie muss separat
bestellt werden. (siehe Seite 25).

e Bestell-Nr. Antrieb

Ohne Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen
Beispiel: Geben Sie ,LEFS16B-100“ fir das Modell LEFS16B-100B-S10] ein.

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

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

-

Mit STO Sicherheits-
BC| Unbeschriebener Controller*! Teilfunktion
+1 Erfordert spezielle Software (JXC-BCW) oder (ACT Controller 2)
s

Der Controller wird als einzelne Einheit verkauft, nachdem der entsprechende Antrieb vorprogrammiert wurde.

4 N\
Sicherheitshinweise fiir unbeschriebene Controller (JXCLILILII-BC)
Einen unbeschriebenen Controller kann der Kunde mit Daten des Antriebs beschreiben, mit
dem er kombiniert und verwendet werden soll. Verwenden Sie zum Schreiben von Daten die
Controller-Einstellungssoftware ACT Controller 2 oder die dedizierte Software JXC-BCW.
¢ ACT Controller 2 und JXC-BCW stehen auf der SMC-Website zum Download bereit.

* Um diese Software zu verwenden, bestellen Sie das Kommunikationskabel fiir die Controller-
Einstellung (JXC-W2A-C) und das USB-Kabel (LEC-W2-U) separat.
Systemvoraussetzungen Hardware
i ®
0s e A Windows®7 | Windows®8 | Windows®10
(64 Bit)
ACT Controller 2
SOftWare | it JxC-BGW-Funktion) JXC-BOW
# Windows®7, Windows®8 und Windows®10 sind registrierte Handelsmarken der Microsoft
Corporation in den USA.
SMC-Website: https://www.smc.eu
G
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Schrittmotor-Controller Serie JX CED/ 9 1/ P 1/ D 1/ LD/ M 1

Technische Daten

Abschlusswiderstand

nicht inbegriffen

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

Spannungsversorgung 24 VDC +£10 %

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

5 | Verwendbares Protokoll EtherCAT *2 EtherNet/IP™%*2 PROFINET*2 DeviceNet® 10-Link CC-Link

B System Version*! Konformitatsprifung Teil 1 (Ausgabe 3.14) Spezifikation Teil 1 (Ausgabe 3.14) Version 1.1 Ver.1.10

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

E| . 10/100 Mbps*2 156 kbps / 625
5 gz:‘::‘:?:;gie“ 100 Mbps*2 (automatische 100 Mbps*2 125/250/500 kbps 2?83,\:2?5 kbps /2,5 Mbps / 5
< Verbindungs herstellung) Mbps / 10 Mbps
g Konfigurationsdatei*3 ESI-Datei EDS-Datei GSDML-Datei EDS-Datei I0DD-Datei CSP+ Datei
2| /o Installationsbereich Eingabe 20 Bytes Eingabe 36 Bytes | Eingabe 36 Bytes | Eingang4, 10, 20 Byte Eingabe 14 Bytes | 1 Station, 2 Stationen,
2 Ausgabe 36 Bytes Ausgabe 36 Bytes | Ausgabe 36 Bytes | Ausgang4, 12,20, 36 Byte | Ausgabe 22 Bytes 4 Stationen

o

2

(=

Datenspeicherung

EEPROM

Statusanzeige

PWR, RUN, ALM, ERR | PWR, ALM, MS, NS | PWR, ALM, SF, BF | PWR, ALM, MS, NS [ PWR, ALM, COM | PWR, ALM, L ERR, L RUN

Kabellénge [m]

Antriebskabel: max. 20

Kiihlsystem

Luftkihlung durch natlrliche Konvektion

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 55 (kein Gefrieren)*4

Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Isolationswiderstand [MQ]

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

Sicherheitsfunktion — — STO, SS1-t —
ENBH30RSIL 3% N g6t ENGISIBSL SN

Sicherheitsstandards — SILCL3SENIS0 130491 et — 8061 SILCLBEENISO —
3pLg 1901 Ket 3PLeS

Gewicht [g] Schraubmontage 220 250 210 220 210 190 220 170

DIN-Schienenmontage 240 270 230 240 230 210 240 190

=1 Bitte beachten Sie, dass Angaben zu Versionen Anderungen unterliegen kénnen.
=2 Verwenden Sie ein abgeschirmtes Kabel mit CAT5 oder héher fur PROFINET, EtherNet/IP™ und EtherCAT.
=3 Die Dateien kdnnen von der SMC Website heruntergeladen werden.
=4 Der Betriebstemperaturbereich sowohl fir Produkte der Controller-Variante 1 als auch Produkte der Controller-Variante 2 betragt 0 bis 40 °C.

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

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

HEHandelsmarke

EtherNet/IP™ ist eine Handelsmarke von ODVA.
DeviceNet™ ist eine Handelsmarke von ODVA.
EtherCAT® ist eine registrierte Handelsmarke und patentierte Technologie, unter Lizenz der Beckhoff Automation GmbH, Deutschland.

Beispiel Betriebsbefehl

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

<Anwendungsbeispiel> Bewegung zwischen 2 Punkten

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

<Eingabe der Schritthummer >

Sequenz 1: Befehl fur Servo ON

Sequenz 2: Befehl fur Riickkehr zur Ausgangsposition

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

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

Die gleiche Operation kann mit jedem Betriebsbefehl durchgefiihrt werden.

<Numerische Dateneingabe>

Sequenz 1:
Sequenz 2:
Sequenz 3:

Befehl fir Servo ON
Befehl flr Rickkehr zur Ausgangsposition
Schrittdaten-Nr. 0 eingeben und Befehlseingabe-Flag

(Position) einschalten. Als Zielposition 10 eingeben.
AnschlieBend schalten Sie das Start-Flag ein.

Sequenz 4:

Schrittdaten-Nr. 0 und Befehlseingabe-Flag (Position)

einschalten, um die Zielposition auf 100 zu &ndern, wahrend

das Start-Flag eingeschaltet ist.

1]
Sequenz 1- ’ ‘
e ]
Sequenz 2- ‘
-]
Sequenz 3— ‘
I > []
Sequenz 4 ’ ‘
0 10 100
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Serie JXCEL 1/91/P 1/D1/LL1/M1

Abmessungen

JXCE1/JXC91

67

(11,5)

fﬁ@

12

84,2

64,2

JXCP1/JXCD1

67

# Auf DIN-
Schiene (35
mm)
montierbar

(11,5)

77

84,2

64,2

-

20

{ « Auf DIN-

Schiene (35
mm)

montierbar

245
Fiir Gehdusemontage
(Schraubmontage)

JXCE1

35

32,5

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

170

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

J4,5

175
4,5

Fir Gehdusemontage
(Schraubmontage)

JXCP1

35

32,5

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

170
152,5

]

20 a0 @0

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

175

4,5
Fir Gehdusemontage
(Schraubmontage)

JXC91

D45 32,5

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

170
152,5

175
4,5

Fur Gehausemontage
(Schraubmontage)

JXCD1

35
D45 32,5

193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

170
152,5

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

175
4,5

Fur Gehausemontage
(Schraubmontage)




Schrittmotor-Controller Serie JX CEI:V 9 1/ P 1/ D 1/ LD/ M 1

Abmessungen

JXCL1

JXCM1

67

(11,5)

77

84,2

64,2

|

e
T
|

1

|

67

1,2

4« Auf DIN-

Schiene (35
mm)
montierbar

(77)

84,2

64,2

-
2

]

+ Auf DIN-
Schiene
(35 mm)
montierbar

O

4,5
Fiir Geh&usemontage
(Schraubmontage)

193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

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

0|
c
K]
<
O
@
4
(=)
9]
kel
O
c
2 [Te]
LHEE
o
>
5]
c
[0}
(9]
[%]
k<]
ey
[$]
(2]
(0]
O
‘©
=)
)
~
©
17,5
4,5
Fir Gehdusemontage
(Schraubmontage)
245 35
Firr Gehdusemontage 32,5
(Schraubmontage)
Label mit
kompatibler
Antriebs-
bezeichnung
Yo}
"9_ % —::

=

il

17,5
4,5

Fur Gehausemontage
(Schraubmontage)
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Serie JXCEL 1/91/P 1/D1/LL1/M1

Abmessungen
JXCEF o JXCLF e
Zs 67 (11,5)
120
p—
( S)
0 N
3
I
3
ol @ ‘oo—’ g § ol @ 903 g i;i T:
& S ———— @l S :
& © — & N
L2COC
‘\:’Z:

4,5

17,5

DIN-Schienen-Anbausatz

DIN-Schiene L
AXT100-DR-L1 125 525 75
(Abstand)
0,
# Fur [J, eine Nummer aus der Zeile ,Nr“ der nachstehenden Tabelle eingeben. L © &l &
Siehe MaBzeichnungen auf Seite 20 bis 22 flir Befestigungsdimensionen. 7%%%’%@ ~ (I
1,25
L-MaB [mm] ;
Nr. 1 2 8 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 |855| 98 [110,5| 123 |1355| 148 [160,5| 173 |1855| 198 |210,5| 223 [235,5| 248 |260,5
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 |285,5| 298 [310,5| 323 |335,5| 348 |360,5| 373 |385,5| 398 |410,5| 423 |435,5| 448 |460,5| 473 |[4855| 498 |510,5

DIN-Schienen-Anbausatz

LEC-3-DO0 (mit 2 Befestigungsschrauben)

Der DIN-Schienen-Anbausatz kann nachtréglich bestellt und an den Controller mit Schraubmontage montiert werden.
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Schrittmotor-Controller Serie JX CED/ 9 1/ P 1/ D 1/ LI:‘/ M 1

Antriebskabel
[Robotikkabel/Standardkabel fiir Schrittmotor 24 VDC]
1 . Controller-Seite
LE-CP-|(1|- LE-CP-$/Kabellange: 1.5 m, 3 m, 5 m Stecker G —
. Bel Antriebsseite =
Kabelldnge (L) [m (Belegung) e
" L, S .
- N
3 3 A6 BG SEEER
5 5 Stecker A
8 g (14.7) (30,7) L
A 10" 8B .
B 15+ LE-CP-ac /Kabelldnge: 8 m, 10 m, 15m, 20 m Controller-Seite
Cc 20" (=1 Fertigung auf Bestellung) _ Stecker C (14,2) (Belegung)
#1 Fertigung auf Bestellung Antriebsseit ) § 1432
(nur Robotikkabel) Af?elegung)m - rlejse|e g‘ < sE=l g
Kabelausfiihrunge [ l ,':.i ‘ \J;E{ — /
. Robotikkabel A6 B6 T == &t \ lE
(flexibles Kabel) (14,7) w0 Stecker A §
S Standardkabel ;
Gewicht ' signal | Gaelng Aderfarbe | B3N
Eéocéj;t-‘:\lré‘, Gewicht [g] Anm. A B1 braun >
-CP-1- 190 A A-1 rot 1
LE-CP-3-S 280 Standardkabel g ig orange g
LE-CP-5-S 460 COM-AICOM | _B-3 T 3
LE-CP-1 140 COM-B/— A3 blau 4
LEeps | a0 sy | paerane | B
) Vce B-4 - N T b o
LECPS 1750 ] Foremase e EEanseemas =
= 2 - ro
LE-CP-B 1460 A s I]’DOOOC;):f schwars 5
B ———— o
7777777777777777777 E

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

Antriebsseite Controller-Seite
.. (Belegung) Stecker A | Stecker C 14,2 Bel
Kabelldnge (L) [m] — . — Q ( (Belegung)
Al ] Bl = 7? = < o
1 1.5 A6 !il.l B6 Ei _J K \ T 576 (135)
8 3 Al B1 & === .
5 5 AS@BS EE == =
8 g+ (14.7) (30,7) Stecker B g/ ()
10*1 8B -
Q 15 LE-CP- ac/Kabelldnge: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
C 2071 (=1 Fertigung auf Bestellung)
Antriebsseite @]
#1 Fertigung guf Bestellung (Belegung) Stecker A g
(nur Robotikkabel) A1 iiil‘l B1 pﬂ:f%v
= |
- = J
Fiir Motorbremse und Sensor e 2‘13 — 2‘13 e ===
[ e
S E—
Kabelausfiihrunge A3@B3 5E£ Stoctor B S
ecker
Robotikkabel (14,7) (30,7) >——"—"— ©
- (flexibles Kabel) R ——
S Standardkabel Signal Steoker A Aderfarbe | gl
A B-1 braun 2
. A A-1 rot 1
Gewicht B B-2 orange 6
Produkt-Nr. _ [Gewicht [g] Anm. oo Tz e 2
LE-CP-1-B-S 240 COM-B/— A3 blau 4
LE-CP-3-B-S 380 Standardkabel ) ol
LE-CP-5-B-S | 630 = - . fbschimung G s(%%%“?%
LE-CP-1-B 190 ol - T T braun
GND A-4 t schwarz 13
LE-CP-3-B 360 A B5 ! “ ! “ Tot -
tg:g:::g:g 7060 Robotikkabel 5 Es —F T 5
LE-CP-A-B 1320 = = = 7 fscwaz |8
= = - | loc0o | | —_— T T T T - — 3
LE-CP-B-B 1920 Signal | aacpung
LE-CP-C-B | 2620 Mfotvemse (0] BT 1 oo 2
Motorbremse (-) A-1 ¢ schwarz 5
Sensor(s) | BS OO o !
Sensor (-) A-3 ¢ blau 2

SMC 23
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Serie JXCEL 1/91/P 1/D1/LL1/M1

Optionen: Antriebskabel

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

LE-CE-

. Stecker A
Kabellange (L) [m] (Belegung) S Stecker B @
1 1.5 ; AB | g
3 3 =T B 3
5 5 :13 |§‘i &‘t 4 {
| 0 m
8| o B ¢ e
A 10 s
B 1 5><1 = Stecker D
C 20° (30,7) L
#1 Fertigung auf
Bestellung
Gewicht ) Belegung Belegung
5 St Stecker A (elziEize Stecker C
Produkt-Nr.  |Gewicht [g] Anm. A B-1 braun 2
LE-CE-1 190 A A1 rot 1
LE-CE-3 360 B B-2 orange 6
LE-CE-5 570 B A-2 gelb 5
LE-CE-8 900 Robotikkabel COM-A/COM B-3 grin 3
LE-CE-A 1120 COM-B/— A-3 blau 4
LE-CE-B 1680 Signal ggisspg _ Abschirmung Aderfarbe ggssspg
LE-CE-C 2210 Vee B-1 ,’,Y‘ L b braun 12
GND A-1 L \‘\ >OOO< L \" schwarz 13
A B-2 L L rot 7
A A2 : : XX : : schwarz 6
B B-3 — >OOO< A—t orange 9
| ! |
SD+B(RX) gj ‘.\ ! YOOOK ‘\\ I sc;:z\llzrz 181
SD- (TX) A4 \\ / - ! schwarz 10
fommmmmT s A - schwarz 3

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

LE-CE-[1]-B

Stecker A
) (Belegung) q Stecker B @ (14.2)
Kabelldnge (L) [m] , AB = ° Stecker D (Belegung)
1 1.5 3 [EEE]D ] . =15 155
— { Y - E=e
3 3 A L it [ ‘ —\\ =k TS %)
5 5 Igﬁlm o [ : ) \ = 5 1 TEII 2
8 8*1 AB & < ) = 15 #Hl-16
A 10%*1 (14,7) =) Stecker C g Stecker E (10)
B 15+ (30,7) L (1)
C 20*1
#1 Fertigung auf
Bestellung
Fiir Motorbremse und Sensor @ ; Belegung Belegung
Slgnal Stecker A eI Stecker D
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
Gewicht B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
Produkt-Nr.  |Gewicht [g] Anm. COM-A/COM B3 grin 3
LE-CE-1-B 240 COM-B/— A3 blau 4
LE-CE-3-B 460 )
LE-CE-5-B 740 signal | gk __ Abschirmung_ Aderarve | GiTE
LE-CE-8-B 1170 Robotikkabel Veo B OO0 braun 12
LE-CE-A-B_| 1460 e a1 T :". s 2
tE'gE'g'g Z;gg A A-2 : : OO : : schwarz 6
-CE-C- B B-3 —t o orange 9
S T G S ™
SD- (TX) A4 ‘\L,’ XK ‘\/,’ schwarz 10
- e | schwarz 3
Signal Stecker C
Motorbremse (+) B-1 rot 4
Motorbremse (-) A-1 >OOO< schwarz 5
Sensor (+) B-3 braun 1
Sensor () A-3 >OOO< blau 2
24
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Schrittmotor-Controller Serie JX CED/ 9 1/ P 1/ D 1/ LD/ M 1

Optionen

B Kommunikationskabel fiir Controllerparametrierung B Teaching-Box
(D Kommunikationskabel JXC-W2A-C

LEC-T1-3[J]|G et

=
S Teaching-Box Stopp-
® schalter
51 3000 Lénge Antriebskabel [m] .
E 3 ‘ Freigabeschalter
# Kann direkt an den Controller angeschlossen werden. — Ohne
Spracheinstellunge S | Ausgestattet mit Freigabeschalter
(2 USB-Kabel LEC-W2-U J Japanisch * Verriegelungsschalter fiir JOG-
- und Priffunktion
E Englisch
5 - . - = Die angezeigte Sprache
= nl === =|!I:||||||I|;¢iEﬁ kann zwischen Englisch ¢ Stoppschalter
oder Japanisch gewechselt @ Ausgestattet mit Stoppschalter
werden.
. Technische Daten
(3 Controller-Einstellset JXC-W2A -
Element Beschreibung
Set bestehend aus einem Kommunikationskabel (JXC-W2A-C) Schalter Stoppschalter, Schalter zum Aktivieren (Option)
und einem USB-Kabel (LEC-W2-U) Lénge Antriebskabel [m] 3
<Controller-Software/USB-Treiber> Sch.utzart — P64 (auB.er Stecker)
. Controller-Software Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 50
. USB-Treiber Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] Max. 90 (keine Kondensation)
Von der SMC-Webseite herunterladen: https://www.smc.eu Gewicht [g] 350 (auBer Kabel)

Systemvoraussetzungen Hardware

0Ss Windows®7, Windows®8.1, Windows®10
Feldousprotokoll | ;55 4 1 oder USB 2.0-Anschliisse
Schnittstelle

Anzeige 1024 x 768 oder hdher

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

H Adapterkabel P5062-5 (Kabelldnge: 300 mm)

300

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

H DIN-Schienen-Anbausatz LEC-3-D0

= Mit 2 Befestigungsschrauben

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

H DIN-Schiene AXT100-DR-[]

* Fur O, die ,Nr.“ aus der Tabelle auf Seite 19 eingeben.
Siehe Abmessungen auf Seiten 18 und 19 fiir Befestigungsdimensionen.
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Serie JXCEL 1/91/P 1/D1/LL1/M1

Optionen

B Spannungsversorgungsstecker JXC-CPW

x Der Spannungsversorgungsstecker ist Zubehor

B STO-Signalstecker JXC-CSTO

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

B Kommunikationsstecker

Fiir DeviceNet™

Steckverbindung T-Verzweigung Kommunikationsstecker fiir DeviceNet™

beidseiti -CD- Klemmenbe- :
9 JXC-CD-T zeichnung Leikle
JXC-CD-S -
Vi Stromversorgung (+) fur
DeviceNet™
CAN_H Kommunikationskabel (Hoch)
Ablass Erdungskabel/Abgeschirmtes
Kabel
CAN_L Kommunikationskabel (Niedrig)
Vo Stromversorgung (-) fur
DeviceNet™

Fiir 10-Link
Steckverbindung

beidseitig JXC-CL-S

« Steckverbinder flr
10-Link ist Zubehor.

Kommunikationsstecker fiir 10-Link

Klemmen-Nr. bg‘:?:rr?r?ﬁr; g Details
1 L+ +24 V
2 NC k. A.
3 L- oV
4 Cc/Q 10-Link Signal

Kommunikationsstecker fiir CC-Link

Fir CC-Link
Steckverbindung T-Verzweigung
beidseitig LEC-CMJ-T
LEC-CMJ-S

26

Klemmen- f
bezeichnung Details

DA CC-Link-
Kommunikationsleitung A

DB CC-Link-
Kommunikationsleitung B

DG Masseleitung CC-Link

SLD Abschirmung CC-Link

FG Masse-Anschluss

SVC
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Serie JXC51/61/EL1/91/P1/D1/LL1/M1

Sicherheitshinweise in Bezug auf die
unterschiedlichen Controller-Versionen

Da die Serie JXC verschiedene Controller-Version besitzt, sind die internen Parameter nicht kompatibel.
M Bei Verwendung von JXCI1J-BC muss die neuste Version von JXC-BCW (Parametriersoftware fiir unbeschriebene Controller)

verwendet werden.

B Es sind z. Zt. drei unterschiedliche Versionen verfigbar: Version 1 (V1.01/ S1.0), Version 2 (V2.1 / S2.[7) und Version 3 (V3.0 / S3.00).
Wenn Sie eine Sicherungsdatei (.bkp) mit der Paramtriersoftware in einen anderen Controller schreiben, muss die Version des
Zielcontrollers identisch mit der Version des Quellcontrollers sein (z. B. eine Sicherungsdatei eines V1 Controllers kann nur auf einen V1

Controller geschrieben werden).

Identifizierung von Versionssymbolen

o)

verwendbare Modelle

Serie JXC91[]

I

!
L

Versionssymbol

/

weler

verwendbare Modelle

verwendbare Modelle

Serie JXC91[]

o)

verwendbare Modelle

Serie JXC51[]
Serie JXC61[]
Serie JXCELI]
Serie JXCP1[]
Serie JXCD1[]
Serie JXCLLI]
Serie JXCM1[]

WPT1.1

verwendbare Modelle

Serie JXC91[]

O
2

Serie JXCELI]
Serie JXCP1[]
Serie JXCD1[]
Serie JXCLLI]

(5100

verwendbare Modelle

Serie JXCELI]
Serie JXCP1[]
Serie JXCD1[]
Serie JXCLLIC]
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Serie JXC51/61/EL1/91/P1/D1/LL1/M1

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

M Die verwendbaren BaugréBen der elektrischen Antriebe mit batterielosem Absolut-Encoder ist je nach Controllerversion unterschiedlich.

Uberpriifen Sie daher die Controllerversion, bevor der unbeschriebene Controller verwendet wird.

Unbeschriebene Controller-Versionen/verwendbare BaugréBen elektrische Antriebe

Unbeschriebener Controller (-BC) Verwendbare Baugréfe flir elektrische Antriebe
Serie 032:'5?(')";' LEFSCIE | LEFBCE |LEKFSCE | LEYCIE |LEYCIE-X8 | LEYGCE | LESCIE | LESHCE | LESYHCE | LERCIE | LEHFCIE
Version 3.4
. V3.4,583.4) | 25,32, | 25, 32 25, 32 25, 32
xcotd | ¢ 9% 9% 1 9% 9%
g:::: jxgg1% Version 3.5 40 40 40 40 16, 25
Serie JXCE1D | (V3:5,835)
Serie JXCP1J Version 3.6
Serie JXCL1[ : 16,25, | 16, 25, 16, 25, 16, 25,
(V3.6, S3.6) 32,40 | 32,40 32, 40 32, 40 8,16,25
oder héher
Version 3.4 | 25,32, | 25,32, 25"“?2’ 25, 32, 25“182‘ 25, 32, 25 25 16. 95 50 32,40
(V3.4, S3.4) 40 40 40 40 ’
Ser_ie JXCM1O
Serie JXC51/61 Version 3.5
(V3.5, $3.5)
oder héher
16,25, | 16, 25, 16, 25, 16, 25,
32,40 | 32,40 32, 40 32, 40 8,16,25
Serie JXCLIF |Alle Versionen

28

O
2




/\ Sicherheitsvorschriften

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

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

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

A Achtung:

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

A Warnung:

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

/\ Gefahr:

A Warnung

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

ISO 4413: Fluidtechnik — Ausfuhrungsrichtlinien Hydraulik.

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

ISO 10218-1: Industrieroboter — Sicherheitsanforderungen.

usw.

A Achtung

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

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

Bitte kontaktieren Sie SMC damit wir Ihre Spezifikation

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

A\ Achtung

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

Einhaltung von Vorschriften

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

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

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

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

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

A Achtung

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

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

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



Anderungsiibersicht

Ausgabe B - Die Serie JXCLF (Schrittmotorcontroller mit STO AT
Sicherheits-Teilfunktion) wurde hinzugefugt.
- Die Anzahl der Seiten von 24 auf 31 erhoht.
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