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Elektr. Zilinder mit Fiihruni LEG
Technisches Buro Traffa

Innovative Antriebslésungen

Der optimale Antrieb individuell fur IThre Anforderung



Elektrischer Antrieb

Neu
Fuhrung mit hoher Steifigkeit serie LEG (€ ca

s ind Signalgeber

__ Einzelheiten dazu finden
Schrittmotor 24 V DC, batterieloser Absolut-Encoder Sie ab Seite 43.
GroBe: 25, 32, 40

maximales Gewicht des transferierten Objektes

Anwendungsbeispiel

High-Performance Controller

maximale Beschleunigung/Verzégerung: 5000 mm/s?

Mit integriertem batterielosen
Absolut-Encoder

® Ermdéglicht den Neustart aus der letzten Position
nach der Wiederherstellung der
Spannungsversorgung.

® Reduzierter Wartungsaufwand

Signalgeber optional montierbar . a

Zur Uberpriifung von Antriebspositionen
D-M9L/D-P3DWA

Serie LEG

CAT.EUS100-143A-DE




High Performance Fiihrung mit hoher Steifigkeit Serie LEG

Schrittmotor 24 V DC, batterieloser Absolut-Encoder

Volistandig integrierte, kompakte Fuhrungseinheit
fur verbesserte Seitenlastkapazitat.

Axialer Motorausfiihrung

Verbesserte Steifigkeit
Seitenlast am Kolbenstangenende:
5-mal héher"

#1 Im Vergleich zur Ausfiihrung mit Kolbenstange, GroBe 25, und 100 mm Hub Parallele Motorausfiihrung fir Montage oben

max. Gewicht des Nutzlast [kg] Positionierwieder- Hub
Motorausfiihrung GroBe transferierten Objektes holgenauigkeit
kgl Horizontal Vertikal [mm] [mm]
Batterieloser Absolut-Encoder
(Schrittmotor 24 \/ DC) 25 s 20 24
30
o 32 100 45 27 40,02 50
J 100
|
40 150 60 27

High-Performance Controller

Mit dem Controller kénnen héhere Beschleunigungen

und Héchstgeschwindigkeiten erzielt werden.

EtherCAT/EtherNet/IP™/
PROFINET

Parallel-1/0
serie JXCEH/9H/PH BED)

serie JXC5H/6H BE2)




High Performance Fiihrung mit hoher Steifigkeit Serie LEG

Schrittmotor 24 V DC, batterieloser Absolut-Encoder

ER110 mmxEM113.5 mmxER185 mm

GroBe 25, Hub 50 mm

Passende Signalgeber kdnnen direkt
an zwei Stellen montiert werden.

Zur Uberpriifung von
ausgewahlten Antriebspositionen

# Einbauposition: Nur axial

Elektronischer Signalgeber
D-Mol]

Elektronischer Signalgeber mit
2-farbiger Anzeige
D-P3DWA

Y\g;



Controller Serie JXCL]

Ausfiihrung mit Schrittdateneingabe serie JXC5H/6H s 2

Einfache Einstellung, sofort einsatzbereit

© ,,Easy-Mode“ fiir einfache Einstellung Sehitmotor
Fur den sofortigen Einsatz wéahlen Sie den ,,Easy-Mode*

Absolut-Encoder in
High Performance

Ausfihrung
JXC5H/6H
il v Sl o
Controller-Software e —
.......................................................... @E,,:Z’L for - = RTN ORIG Shv--!- (106 Mod
® Schrittdaten, Testbetrieb, e ;gg ey B B B o - =
JOG-Modus und Verfahren mit EIE B e e <—>
konstanter Geschwindigkeit e e _ﬁ ﬁ e | - i pemonvg--{_Test starten
S L £ T TR e e |

eingestellt und betatigt werden.

: __( Schrittdaten-

. = 10 Einstellung
Ems_tellung o FHEEET v |/ Bewegen mit konstanter
GeSChWindigkeit Ready 510000 ~ 30000 GeSCthdlgke\l

JOG-Modus und

<Bei Verwendung einer Teaching-Box>  @EEJEEgIEEMFLIERTITEE) Beispiel fiir die Uberprifung des Betriebsstatus

@ Die einfache Maske ohne . 1. Bild_schirm 1. Bildschirm
Scrollfunktion erméglicht eine einfache
Einstellung und Bedienung.

h . . N

® Wahlen Sie ein Symbol im ersten . 2 Bildschirm A7L7A L JOG 2. Bildschirm
Bildschirm, um eine = Schritte Achse 1 0 qab R pr—
Funktion auszuwahlen. Eingabe " g\ Eingabe 1

® Stellen Sie die — Positionf 1234mm Position 12,34 mm
Schrittdaten ein und | 'ﬂ Geschwind\gkeu‘ 100 mmis J Geschwindigkeit 10 mm/s
uberprifen Sie diese §° Nach der Eingabe der Werte kénnen dIeS;_v-‘ Der Betriebsstatus
in einer weiteren ..! durch Driicken von ,SET* libernommen werden. kann Gberprift werden.
Maske.

Teaching-Box-Maske Schritte Achse 1 Schritte Achse 1

® Dateneinstellung durch Eingabe Eingabe | NrO | Eingabe  Nri1

von Position und Geschwindigkeit ; Position 50,00 mm
(Andere Bedingungen sind voreingestellt) | Geschvindgtet 200 mm/s |

' Position 80,00 mm |
I"““"“’ | Geschwindgket 100 mm/s |

___________________________________

O
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Controller Serie JXCL]

Ausfuhrung mit Schrittdateneingabe serie JXC5H/6H

O ,,Normal Mode* fiir detaillierte Einstellung

Wahlen Sie ,,Normal Mode“, wenn eine detaillierte Einstellung bendtigt wird.
® Die Schrittdaten kdnnen im Detail eingestellt werden. @ Einstellung der Parameter
@ Signale und Klemmenstatus kdnnen (iberwacht werden. @ JOG und Bewegung mit konstanter Geschwindigke, Rickkehr zur Ausgangspostion, Testauf und Test der erzwungenen Ausgabe konnen ausgeflt werden.

<Bei verwendung eines PCs>
Controller-Software

® Schrittdaten, Parameter,
Uberwachung, Teaching usw.
werden in verschiedenen
Fenstern angezeigt.

b | et pu Lowd Save swlond | Somiond

Convaby e

510 0.0

Schrittdaten
Parameter at EN) = | ﬁﬂ i T e
= = LN_’?W_ [Se R
N} .
Uberwachung Teaching
Menu Achse 1
.
@ Verschiedene Schrittdaten konnen in der | Parameter Schrite  Achse 1 |
Teaching-Box gespeichert und an den Test Eingabe 4| Test DRV Achse 1
Controller tibertragen werden. " - | Eingabe .
L T Hauptmenii-Mask =
® Kontinuierlicher Testbetrieb mitbis zu5 oo | BewegungsartMOD ) pogition guljgsa:(g;sar]wzmge ACth 1
Schrittdaten. ! Schrittdaten- Stopp) SVRE[®]
Einstellbildschirm
Teaching-Box-Maske Test:-Maske SETON[ ] v
...... Obermachingemaske
@ Die einzelnen Funktionen (Schrittdaten,

Test, Uberwachung usw.) kdnnen aus
dem Hauptmenti gewahlt werden.

Antrieb und Controller werden als Paket 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 muss mit der des Controllers
Ubereinstimmen.

@ Uberpriifen Sie, ob die 1/0-Konfiguration tibereinstimmt (NPN oder PNP).

Antrieb Controller
ntrie ,—;»a!" \




Controller Serie JXCL]

Schrittdaten und Parametereinstellung

Element

Ausfiihrung mit Schrittdateneingabe
JXC5H/6H

* Eingabe Uber Controller-Einstellungssoftware (PC)
» Eingabe Uber Teaching-Box

Positionseinstellung der Schrittdaten

* Numerische Werteingabe Uber die Controller-
Einstellsoftware (PC) oder die Teaching-Box

* Eingabe eines numerischen Wertes

* Direktes Teaching

¢ JOG-Teaching

Anzahl der Schrittdaten

64 Punkte

Fahrbefehl (I/O-Signal)

Eingabe [IN*] Eingang = [DRIVE] Eingang

Abschlusssignal

INP-Ausgang

Einstellparameter

TB: Teaching-Box PC: Controller-Software

Element

Inhalt

NORMAL-
Mode

"TB[PC| TBIPC

Ausfiihrung mit
Schrittdateneingabe
JXC5H/6H

Bewegungsart MOD | Auswahl ,absolute Position“ und ,relative Position“ A [ } [ } Eingestellt auf ABS/INC
Geschwindigkeit Verfahrgeschwindigkeit o [ J [ ] Einstellung in Einheiten von 1 mm/s
s o o o o |nenancomoe
Beschleunigung/Verzdgerung | Beschleunigung/Verzégerung wéhrend der Bewegung | @ [ [ ] Einstellung in Einheiten von 1 mm/s?
Schrittdaten- | schubkraft Krafteinsatz wihrend des Schubbetriebs e 0 ) Einstellung in Einheiten von 1 %
azss:ﬂ;u)ng Trigger LV Schwellenwert der Zielkraft wéhrend des Vorschubbetriebs A [ [ Einstellung in Einheiten von 1 %
Schubgeschwindigkeit Geschwindigkeit wahrend des Schubbetriebs A [ ) [ ) Einstellung in Einheiten von 1 mm/s
Stellkraft Kraft wahrend des Positionierbetriebs A [ J [ Auf 100 % eingestellt
Bereichsausgang Bedingungen fiir Einschaltung des Bereichsausgangssignals A [ ) [ ) Einstellung in Einheiten von 0,01 mm
et EZZE:ZEZE\]A ll.l)rsntg:\dgzdu(:rzBi:I\z:;i::?; beim Schieben A L g Egﬁlt'e(lllgi:g;gn?’g,(rﬂmmﬁ)er
Hub (+) + seitliche Positionsbegrenzung X X [ ) Einstellung in Einheiten von 0,01 mm
Parameter- Hub (-) - seitliche Positionsbegrenzung X X [ ) Einstellung in Einheiten von 0,01 mm
einstellung Richtung Ausgangsposition | Richtung der Riickkehr zur Ausgangsposition kann eingestellt werden. X X [ ] Kompatibel
(Auszug) Geschwindigkeit Ausgangsposition | Geschwindigkeit bei der Riickkehr zur Ausgangsposition X X [ ] Einstellung in Einheiten von 1 mm/s
AusgangspositionBeschl. | Beschleunigung bei der Riickkehr zur Ausgangsposition X X [ J Einstellung in Einheiten von 1 mm/s?
Der Dauerbetrieb mit der eingestellten
JOG e | © [ Geschwindigkeit kann getestet werden,
wahrend der Schalter gedriickt wird.
Der Betrieb kann mit dem eingestellten
BEWEGEN X [ } [ J Abstand und der Geschwindigkeit von der
Test aktuellen Position aus getestet werden.
Zuriick zu AUSGANGSPOSITION [ J [ J [ J Kompatibel
Testlauf Verwendung der angegebenen Schrittdaten [ J [ J [KontinuieMerBelrieh) Kompatibel
Erzwungene Ausgabe | ON/OFF der Ausgangsklemme kann getestet werden. X X [ ] Kompatibel
Oberv.ony | Sesliclofoton de ot dioind | @ | @ | @ | Kompaune
Anzeige
Uberw. INOUT Rf.;;:\l;esl:ﬁe?r?rﬁl:k'::rt.a;l;z::;cf? \-l{rerden. x x L4 Kompatibel
Status Der aktuell generierte Alarm kann bestétigt werden. [ J o [ J Kompatibel
AL ALARM-Protokollaufzeichnung | In der Vergangenheit generierte Alarme konnen bestétigt werden. X X [ ] Kompatibel
Datei Speichern/Laden 32:;::21;2; ,:j :: :;;Tgiﬁrvtz:';:: CRE s X X [ ) Kompatibel
Sonstiges Sprache Kann auf Japanisch oder Englisch umgestellt werden | @ [ J [ J Kompatibel
A: Kann eingestellt werden ab TB Ver. 2.:x (Die Versionsinformationen werden auf dem Startbildschirm angezeigt.)
5
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Controller Serie JXCL]

Feldbussystem

EtherCAT/EtherNet/IP™/PROFINET
Ausfuhrung
Schrittmotor-Controller/serie JXCL] 5 36

EtherCAT~ et | Ether\'et/IP

©1Zwei verschiedene Arten von Fahrbefehlen ©ODaisy Chain Verdrahtungsschema
Eingabe der Schritt-Nummer: Betrieb durch Verwendung der Es stehen zwei Kommunikationsanschliisse zur Verfligung.
voreingestellten Schrittdaten im Controller.
Numerische Dateneingabe: Der Antrieb arbeitet mit Werten wie
Position und Geschwindigkeit von einer Uibergeordneten Steuerung.

OLesen von Statusdaten

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

~
Anwendu ng Kommunikationsprotokolle R

. FtherCAT— Etherilet/IP ZEEEL

I SPs
EI. Sowohl pneumatische als auch elektrische Antriebe kénnen

mit dem gleichen Protokoll betrieben werden

Druckluftzylinder




Controller Serie JXCL]

Vom Kunden bereitzustellen

@ Elektrischer Antrieb

SPS

Spannungsversorgung
fiir 1/0-Signal 24 VDC

[T«

@ Controller:1 @ 1/0-Kabel

Bestell-Nr.
LEC-CN5

@ Antriebskabel*1

Robotikkabel
LE-CE-J
#1 Kann als Option hinzugefugt zu ENC

werden. Siehe Seite
,Bestellschlissel” des Antriebs.

Vom Kunden
bereitzustellen

Spannungsversorgung
fiir Controller 24 VDC

Ausfiihrung mit

Schrittdateneingabe JXC5H/6H Kommunikationskabel @---------
@ Spannungsversorgungsstecker (3 m)
(Zubehor)
@ Teaching-Box  [BEH @ Kommunikationskabel fiir Controller-Einstellung FEE) @ Adapterkabel+2
(Mit 3-m-Kabel) Kommunikationskabel : JXC-W2A-C P5062-5
LEC-T1-300GO USB-Kabel :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-Software/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) @ Adapterkabel
(0,8 m)

«2 Ein Adapterkabel wird auch fiir die Verbindung des Controllers der Serie JXC H und dem Kommunikationskabel der Serie LEC[] (LEC-W2A-C) benétigt.
(Ein Adapterkabel wird fur das JXC-W2A-C nicht benétigt)

SVC
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Controller Serie JXCL]

System-Aufbau
(EtherCAT/EtherNet/IP™/PROFINET Ausfiihrung mit Direkteingang)
Vom Kunden Vom Kunden Vom Kunden
bereitzustellen bereitzustellen bereitzustellen
@ Elektrischer Antrieb PLC PLC PLC
sl
EthercAT~- | Etheni'et/IP Zogeg

@ Antriebskabel
Robotikkabel

LE-CE-[]

/ zu SI
zu Sl
Vom Kunden
bereitzustellen
Spannungs-
versorgung fiir
Controller 24 VDC
Spannungsversor- )
gungsstecker
(Zubehor) Kommunikationskabel ----
Optionen
@ Teaching-Box @ Kommunikationskabel fiir Controllerparametrierung @ Adapterkabel' I
(Mit 3-m-Kabel)  [ERIY) Kommunikationskabel : JXC-W2A-C P5062-5
LEC-T1-300G0] USB-Kabel : LEC-W2-U (03 m)
<Controller-Software/USB-Treiber> Das Adapterkabel kann zum
- Controller-Software Anschluss dieses Controllers an
- USB-Treiber (fur 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.
TH &
b9 1@
—_— g
@ USB-Kabel @ Adapterkabel
(A-mini, Ausfiihrung B)

«1 Ein Adapterkabel ist auch erforderlich, um die Controller der Serie JXC[OH und das Kommunikationskabel der Serie LECC] (LEC-W2A-C) miteinander zu
verbinden. (Ein Adapterkabel ist fiir das Modell JXC-W2A-C nicht erforderlich.)

SMC 8
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Flihrung mit hoher Steifigkeit serie LEG

TYPERAUSWARI  -rvvvvvvveessssssssssssss s
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KONSHUKEION «+vreeseeeeeseesemreememsmieisisn e,

Abmessungen ......................................................................................................

Signalgeber .........................................................................................................
Produktspezifische Sicherheitshinweisg e S.19

Controller serie JXCLIH
Controller (Ausfiihrung mit Schrittdateneingabe) serie JXC5H/6H

BeSte||SCh|USSG| .................................................................................................................. S 29

Technlsche Daten ............................................................................................................ S 29

' Abmessungen ..................................................................................................................... S 31

— OPHIONEI +++e e S. 35

g ANTHEDSKADEI -+ sttt S. 41

-
Schrittmotor-Controller serie JXCEH/9H/PH

Bestellschlussel .................................................................................................................. S 36

Technische Daten o S.37

AADITIESS UGN e S. 38

Optlonen .............................................................................................................................. S 40

AntrlebSkabe| ..................................................................................................................... S 41
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Batterieloser Absolutwertgeber produktspezifische Sicherheitshinweise
CE/U KCA/U L_Konformitétsliste ......................................................................................................................................................
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Elektrischer Antrieb

EELESnE Fiihrung mit hoher Steifigkeit

Fuhrung mit hoher Steifigkeit serie LEG

p
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

o Q

/ -

Parallele Motorausfihrung
fir Montage oben

Axialer Motorausfiihrung

Controller

10

O
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Flihrung mit hoher Steifigkeit \4/

Serie LEG
Typenauswahl

Momentlast-Diagramm

Auswahlbedingungen
Vertikal Horizontal
L L Hub L
Hub L
m m 1
[ | [ |
Einbauposition | | | | | | | |
-m :l, om
| |
i 1
# Uberhang = Hub + L
Diagramm Diagramme (D, @), @ Diagramme @), ®), ®, @, ®), @

vertikale Montage

(DLEG25 (@LEG32
30 30 50 mm/s
25 (= 50 mm/s 25
g’ 20 \ g’ 20
= z 100 mm/s
= 100 mm/s =
o 15 @ 15 :
5 [somms | e T I
z 10 200mm/s T ~ee_ Tt = L1s0mmis_ | [T
57250 mm/s i S T : 5 _.299_”_‘r_"_/§____ ST S
Py I et Sttt 0 Tt ——— e e p——
0 50 100 0 50 100 150 200
Exzentrizitat L [mm] Exzentrizitat L [mm]
(3LEG40
3 50 mm/s
25
=
< 5 100 mm/.s..
? .
Z 15
N T
2 10— ==
Sasomms [ [
0 ———————————————————
0 50 100 150 200
Exzentrizitat L [mm]
11

O
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Momentlast-Diagramm

Typenauswahl Serie LE G
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

horizontale Montage

(HLEG25 max. 70 mm Hub

(®LEG25 min. 71 mm Hub

25 T T 25 T
50 mm/s 50 mm/s
20 — — > 20 — 1I _____
] sl 100 mmss 4 I 100 mm/s
z 15 ] z 15 S ~——
2 150 s i 150 mmys
g 10 ; mmls ﬁ 10 !
5 et —- Fe—-——-= | 200 mm/s ERE T T T T T ol ET 200 mm/s
z . —.220mms. z o I A S N B et
I [ IS A P S 250mm/s | | | k- ——{ coodbooodossd ———_L 250mm/s
0 I 0 1
0 20 40 60 80 100 120 140 160 70 90 110 130 150 170 190
Uberhang [mm] Uberhang [mm]
(®LEG32 max. 70 mm Hub (DLEG32 min. 71 mm Hub
50 50 .
50 mm/s 50 mm/s
40 40
=l 3
B S SECCTR! SRRSO SRS SRS . R S Ry
= O T 1T 1 [ | “Fm 100 mm/s = ] I E— R
= T - J I I (R I SESSUU 100 mm/s
N 20 K.Y S S L |
E 2
S it kit ndinintal itk i el 3 DS PFY) sinininiuinint innininlnin ittt b | 150 mm/s
o 200 mmis ] N I I A I N 2_0-0_;11-&1/_3'
0 20 40 60 80 100 120 140 160 70 90 110 130 150 170 190
Uberhang [mm] Uberhang [mm]
(®LEG40 max. 70 mm Hub (9LEG40 max. 71 mm Hub
70 T 70 T
60 50 mm/s 60 50 mm/s
= 50 = 50
= =,
2 A0 S O
2 o9 —+ + 2y, 100 MOV g 30 el 100 mms
N N
32 20 2 20
10 10
S N I I A 50 mms N 150 mms
40 60 80 100 120 140 160 180 200 110 130 150 170 190 210 230
Uberhang [mm] Uberhang [mm]

Betriebsbereich bei Verwendung als Stopper

LEG
c /A\Achtung Kollisionsrichtung a
€ V Sicherheitshinweise 1000
Q i =
0 # Bei Verwendung als Stopper ist ein Modell mit einem
ﬂ m Hub von max. 50 mm zu wahlen.
# Werksttickkollisionen sind bei der Serie mit der
O O O O Flhrungsstange nicht zulassig (Abb. b).

Abb. Kollisionsrichtung a éAbb. KoIIisionsrichtungbg

O

10 i i

Gewicht des transferierten Objektes

Transfergeschwindigkeit [m/min]

i
20 30 40 50

12



High Performance

Serie LEG
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiuhrung)

Vertikal

30 T
| — Steigung 8: LEG40

25

Steigung 8: LEG32

Steigung 6: LEG25

Nutzlast [kg]
o

N

5 ~o \
0
0 100 200 300
Geschwindigkeit: V [mm/s]
Horizontal
Horizontal (Beschleunigung: 5000 mm/s?) Horizontal (Beschleunigung: 3000 mm/s?)
65 - 65
60 = Steigung 8: LEG40 60 Steigung 8: LEG40
55 - ! 55
‘512 L Steigung 8: LEG32 4512 [ Steigung 8: LEG32
2 40 2 40
3 35 g %
®© ®©
N 30 Steigung 6: LEG25 N 30 Steigung 6: LEG25
2 25 2 25
20 20
15 15
10 "*b\ 10 —
5 il 5 ~
0 100 200 300 0 100 200 300
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]

13

O




Kraft-Umrechnungsdiagramm (Fiihrung)

High Performance

Typenauswahl Serie LEG
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

LEG25 <Grenzwerte fiir vertikal aufwérts gerichtete Schubanwendungen>
500 Fir vertikale Lasten (aufwarts) stellen Sie die Schubkraft auf den unten angegebenen
L Maximalwert ein und tiberschreiten wéhrend des Betriebs nicht die Nutzlast.
400 Steigung 6: LEG25 Modell LEG25 LEG32 LEG40
3 Nutzlast [kg] 3,6 6,4 11,1
= 3007 \S/ Schubkraft 50 % 70 % 45%
5 200
E r /
100
F min. 30 % >} <_ max. 50 %
0
10 20 30 40 50 60 70
Einstellwert der Schubkraft (%)
Umgebungstemperatur | Einstellwert der Schubkraft (%) [ Einschaltdauer (%) | Kontinuieriche Schubzeit [min
max. 40°C max. 50 [ 100 |keine Einschrankung
LEG32 LEG40
500 800
. i 700
400 Steigung 8: LEG32 / 600 SteigungI 8: LEG40
—
= 300 = 500 :
by )‘ < 400 ;
© < !
o 200 < 300 :
1
100 200 : .
{min. 30 % ::> K_max. 50 % 100 -| min. 20 %,':/ < max. 45 % |—
0 0 1
10 20 30 40 50 60 70 80 90 10 20 30 40 50 60
Einstellwert der Schubkraft (%) Einstellwert der Schubkraft (%)

[ Umgetunggtemperetur | Einstellwert der Schubkraft (%) | Einschaltdauer (%) [Kontinuierliche Schubzeit [min]|

[ Umgebungstemperatur [ Einstellwert der Schubkraft (%) | Einschaltdauer (%) [Kontinuierliche Schubzeit [min] |

[_max. 40°C | Max. 70 [ 100 [keine Einschrankung]| [_max. 40°C | max. 45 [ 100 |keine Einschrankung]
Zulassiges Drehmoment der Platte
T [N-m]
Drehmoment: T [N-m] . Hub [mm]
arofe 30 50 100
rl\ A rl\ 25 6,05 513 4,97
\|/ 4/ \|/ 32 12,45 10,80 10,60
40 14,05 12,10 11,90
Verdrehtoleranz der Platte
GroBe Verdrehtoleranz 6
25 +0,05°
+0
] i " T-e e 40,04°
40 -

O
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High Performance

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Fuhrung mit hoher Steifigkeit
Serie LEQG LEG25, 32, 40 C€ &k

# Einzelheiten dazu
finden Sie ab Seite 43.

an —
Bestellschliissel N
<y
Einbaulage des Motors: Einbaulage des Motors:

Parallele Ausfiihrung fiir Montage oben Gerade

LEG[32MD/GB-3 -[R1]C5H73

00000 éé; P!

Weitere Einzelheiten zu den Controllern
finden Sie auf Seite 16.

0 BaugréBe e Lagerausfiihrung 9 Einbauposition des Motors*' Q Motorausfiihrung

25 | M | Gleitfihrung | — | Parallele Ausfiihrung fiir Montage oben ; Kompatible

32 D Gerade Symbol Ausfiihrung Serallen

40 #1 Einbauposition des Motors: Wenn die JXC5H
parallele Motorausfiihrung fir Montage Batterieloser JXC6H
oben gewahlt wird, kann die Montage G Absolut-Encoder JXCEH
nicht mit Durchgangsschrauben auf der (Schrittmotor 24 VDC) JXC9H
Motorseite erfolgen. JXCPH
Einbaulage des Motors: Auswahl

der axialen Motorausfuhrung.

6 Spindelsteigung [mm] @ Antriebskabel-Ausfiihrung/Ldnge [m]
Symbol LEG25 LEG32/40 Motorausfiihrung
= 6 8 Symbol| Kabelausfihrung | Batterieloser Absolut-Encoder
(Schrittmotor 24 VDC)
@Hub [mm]*! — Ohne Ohne
30 30 R1 1,5
50 50 R3 3
100 100 R5 5
#1 Bei Verwendung als Stopper ist ein Modell mit R8 | Robotikkabel 8*1
einem Hub von max. 50 mm zu wahlen. RA 10%1
RB 15%1
0 Motoroption RG 20"
C mit Motorabdeckung *1 Fertigung auf Bestellung
w mit Motorbremse/-abdeckung

Fiir Signalgeber siehe Seiten 16 bis 18.

Verwendung von Signalgebern fiir Fiihrung mit hoher Steifigkeit der Serie LEG

A Achtung - Die Signalgeber von der Vorderseite einfiihren.

15 SVC
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9 Controller

ohne Controller
mit Controller

COHOO

High Performance

Fiihrung mit hoher Steifigkeit Serie LEG

Schnittstellei | o Kommunikationsstecker 1/0-Kabel
(Kommunikationsprotokoll/ Mont Symbol Ausfiihrung
Eingang/Ausgang) ontage — Ohne
5 | Paralleleingang (NPN) ; ch:'sulsan;]c_)ntage 1 1,5m
6 | Paralleleingang (PNP) ->chiene 3 3m
E EtherCAT # DIN-Schiene muB separat 5 5m
9 EtherNet/IP™ bestellt werden. Sie mlssen
separat bestellt werden. * Wahlen Sie "-" fir andere Ausflihrungen
2 PROFINET als die Parallel-1/0O-Ausfiihrung (NPN/PNP).
© Anzahl der Achsen/Sonderspezifikation
| H l 1 Achse/Hochleistungsausfihrung ‘
o A
/A\Achtung Antrieb und Controller werden als Paket verkauft.

[CE-konforme Produkte]

(D Die EMV-Konformitat wurde durch Kombinieren des elektrischen
Antriebs der Serie LEG und der Steuerung der Serie JXC getestet.
Die EMV ist von der Konfiguration der Schalttafel des Kunden und von der
Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate und Verdrahtung abhéangig. Aus
diesem Grund kann die Erflillung der EMV-Richtlinie nicht flir SMC-Bauteile
zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen
integriert sind. Daher muss der Kunde die Erflllung der EMV-Richtlinie fur
das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen
Uberprifen.

[VorsichtsmaBnahmen in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen]

Wenn die JXC-Serie in Kombination mit dem batterielosen Absolut-Encoder verwendet

werden soll, verwenden Sie einen Controller der Version V3.4 oder S3.4 oder hoher.

B Handelsmarke

EtherNet/IP® ist ein eingetragenes Warenzeichen von ODVA, Inc.
EtherCAT® ist eine registrierte Handelsmarke und patentierte Technologie,
unter Lizenz der Beckhoff Automation GmbH, Deutschland.

Kompatible Controller

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

<Priifen Sie vor der Verwendung folgende Punkte>
(D Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem
Typenschild des Antriebs. Diese Nummer
muss mit der des Controllers tbereinstimmen.
@ Uberpriifen Sie, ob die 1/0-Konfiguration

- é @ J
= Siehe Betriebsanleitung fir die Verwendung der Produkte.
Diese kénnen Sie von unserer Webseite: http://www.smc.eu herunterladen.

Schrittdateneingabe EtherCAT EtherNet/IP™ PROFINET
Direkteingangstyp Direkteingangstyp Direkteingangstyp
| | |
Ausfiihrung ) l
w
i
JXC5H
Seri
erie JXC6H JXCEH JXC9H JXCPH
Merkmale Parallel-I/O EtherCAT Direkteingang | EtherNet/IP™ Direkteingang | PROFINET Direkteingang
" Schrittmotor (24 VDC)
st ekl 2 L Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder
max. Anzahl der Schrittdaten 64 Punkte
Versorgungsspannung 24 VDC
Details auf Seite 29 36

O

SMC 16



High Performance

Serie LEG
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Technische Daten

Modell LEG25 LEG32 LEG40
Horizontal 20 45 60
Nutzlast [kg]™" Vertikal 24 27 27
& | max. Gewicht des transferierten Objektes [kg]*2 75 100 150
'f;’ Schubkraft [N]*3 #4 #5 126 bis 238 156 bis 370 266 bis 553
5 Geschwindigkeit [mm/s]*3 18 bis 250 24 bis 200 24 bis 150
§ max. Beschleunigung/Verzégerung [mm/s?] 5000
s Schubgeschwindigkeit [mm/s]*6 Max. 35 | Max. 30 | Max. 30
g Positionierwiederholgenauigkeit [mm] +0,02
2 | Spindelsteigung [mm] 6 | 8 | 8
& | StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2]*7 50/20
.g Funktionsweise Kugelumlaufspindel + Riemen (Parallele Ausfihrung fiir Montage oben), Kugelumlaufspindel (axial)
2 | Fiihrungsart Gleitflihrung
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
MotorgréBe 042 56,4 | 56,4
Motorausfiihrung Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder
Encoder Batterieloser Absolut-Encoder

Versorgungsspannung [V]

24 VDC +£10 %

Leistung [W]*8

max. Leistung 126 max. Leistung 159 max. Leistung 141

Teisth Deenereengenet | Elektrische Spezifikationen

Ausfiihrung*® Spannungsfreie Funktionsweise
Haltekraft [N] 78 108 113
Leistungsaufnahme [W]*10 5 5 5

Nennspannung [V]

24 VDC £10 %

*
-

#2
*3
#4

5

Horizontal: Die Nutzlast &ndert sich je nach dem Abstand zwischen der Platte und dem Schwerpunkt der Last. Siehe ,Typenauswahl” auf Seite 6.
Vertikal: Die Geschwindigkeit ist abhéngig von der Nutzlast. Siehe , Typenauswahl“ auf Seite 6.
Die Nutzlast wird durch den exzentrischen Abstand veréndert. Siehe , Typenauswahl” auf Seite 5.
Dies ist das Gewicht des transferierten Objektes bei Verwendung eines Stoppers.
Die Genauigkeit der Schubkraft betragt £20 % (F.S.).
Die Schubkraft ist die unten dargestellte eingestellte Schubkraft. Die Schubkraft variiert je nach Motorgroe.
- LEG25: 30 % bis 50 %, LEG32: 30 % bis 70 %, LEG40: 20 bis 45 %.

Geschwindigkeit und Schubkraft kénnen je nach Kabellange, Last und Montagebedingungen usw. variieren. Wenn die Kabelldnge 5 m Uberschreitet, nimmt der

Wert pro 5 m bis zu 10 % ab. (Bei 15 m: reduziert um bis zu 20 %)
Die zulassige Geschwindigkeit fir den Schubbetrieb

#6
«7

8

#9

StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebes in axialer und senkrechter Richtung zur Gewindespindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Zylinder

in Startphase.)

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

verwendet werden.
Nur mit Motorbremse

Zeigt die maximale momentane Leistung wéhrend des Betriebs an (einschlieBlich des Controllers). Dieser Wert kann fiir die Wahl der Spannungsversorgung

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

Gewicht
Parallele Ausfiihrung fiir Montage oben
Serie LEG25M LEG32M LEG40M
Hub [mm] 30 50 100 30 50 100 30 50 100
Masse [kg] 2,9 3,1 3,6 53 57 71 6,4 7,0 8,5
Zusétzliches Gewicht mit Motorbremse/
Motorabdeckung [kg] 03 0.6 0.6
Gerade
Serie LEG25M LEG32M LEG40M
Hub [mm] 30 50 100 30 50 100 30 50 100
Masse [kg] 2,8 3,0 3,5 5,1 5,6 6,9 6,2 6,8 8,3
Zusétzliches Gewicht mit Motorbremse/
Motorabdeckung [kg] 03 06 0.6

17
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Ko

nstruktion

High Performance

Fiihrung mit hoher Steifigkeit Serie LEG

Parallele Motorausfiihrung fiir Montage oben

E

L[k

Stiickliste
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.
1 | Gehéuse Aluminiumlegierung Eloxiert 15 | Motorgehduse Aluminiumlegierung Eloxiert
2 | Kugelumlaufspindel Legierter Stahl 16 | Endabdeckung Aluminiumlegierung Eloxiert
3 | Kugelumlaufspindel, Mutter | Kunststoff/legierter Stahl 17 | Gummibuchse NBR
4 |Kolben Aluminiumlegierung 18 | Filhrungsstange Kohlenstoffstahl | Hartverchromt
5 | Kolbenstange Rostfreier Stahl | Hartverchromt 19 | Platte Kohlenstoffstahl Vernickelt
6 | Zylinderkopf Aluminiumlegierung 20 | Zylinderschraube filr Plattenbefestigung | Kohlenstoffstahl Vernickelt
7 |Lager Aluminiumlegierung 21 | Fiihrung Zylinderschraube Kohlenstoffstahl Vernickelt
8 |Buchse Automatenstahl Vernickelt 22 | Gleitfihrung Lagerlegierung
9 |Welle Automatenstahl Vernickelt 23 | O-Ring NBR
10 |Lager — 24 | Ruckfuhrblech Aluminiumlegierung Eloxiert
11 | Magnet —_ 25 | Kugelspindel Riemenscheibe  |Aluminiumlegierung
12 | Abstreifer NBR 26 | Motor-Riemenscheibe Aluminiumlegierung
13 | Sicherungsring Stahl fur Feder Phosphatiert 27 | Riemen —
14 | Motor — 28 | Riemengehduse Aluminiumlegierung Eloxiert
Ersatzteile/Schmierfett Ersatzteile/Riemen
Bereich Bestell-Nr. GroBe Bestell-Nr.
Kolbenstange GR-S-010 (10 g) 25 LE-D-15-1
Fuhrungsstange GR-S-020 (20 g) 32 LE-D-15-2
+ RegelmaBig Schmierfett auftragen. Das 40 LE-D-15-3

Schmierfett sollte nach Erreichen von 1
Million Zyklen oder 200 km aufgetragen
werden, je nachdem, was zuerst eintritt.

O
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High Performance

Serie LEG
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Konstruktion

Axialer Motorausfiihrung

i

=) [ D 7
L 7 7
Stiickliste
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.
1 | Gehéuse Aluminiumlegierung Eloxiert 15 | Motorgehduse Aluminiumlegierung Eloxiert
2 | Kugelumlaufspindel | Legierter Stahl 16 | Endabdeckung Aluminiumlegierung Eloxiert
3 | Kugelumlaufspindel, Mutter | Kunststoff/legierter Stahl 17 | Gummibuchse NBR
4 |Kolben Aluminiumlegierung 18 | Fihrungsstange Kohlenstoffstahl Hartverchromt
5 | Kolbenstange Rostfreier Stahl Hartverchromt 19 | Platte Kohlenstoffstahl Vernickelt
6 | Zylinderkopf Aluminiumlegierun Zylinderschraube fiir .
= Lder P AIuminiumIegierung 20 P}’attenbefestigung Kohlenstoffstahl Vernickelt
8 | Buchse Automatenstahl Vernickelt 21 | Fiihrung Zylinderschraube | Kohlenstoffstahl Vernickelt
9 |Welle Automatenstahl Vernickelt 22 | Gleitfiihrung Lagerlegierung
10 |Lager — 23 | O-Ring NBR
11 | Magnet — 24 | Motorblock Aluminiumlegierung Eloxiert
12 | Abstreifer NBR 25 | Motoradapter Aluminiumlegierung | Eloxiert (nur GréBen 25 und 40)
13 | Sicherungsring Stahl fiir Feder Phosphatiert 26 | Kupplung Aluminiumlegierung
14 | Motor — 27 | Elastischer Zahnkranz NBR

Ersatzteile/Schmierfett

Bereich Bestell-Nr.
Kolbenstange GR-S-010 (10 g)
Fihrungsstange GR-S-020 (20 g)

* Regelm&Big Schmierfett auftragen. Das
Schmierfett sollte nach Erreichen von 1
Million Zyklen oder 200 km aufgetragen
werden, je nachdem, was zuerst eintritt.

19
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Abmessungen: Parallele Motorausfiihrung fiir Montage oben

High Performance

Fiihrung mit hoher Steifigkeit Serie LE G

~ Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder — @ XAH9 Tiefe XL~ 4 x YY Gewindetiefe YL
Verbindungskabel mit Anschluss mit — Entltftungsbohrung
Ummantelung Motorbremse
Motorkabel 15
2 = bo ?
Brems- 282 o x ‘gg _g
kabel [232] N ‘§> 8 S
kS
f
i)
Motor- <« '§
kabel o o
24
o
— [To} &
"
[=2
C
g
Referenzposition H w 2
[Hubende] i S
® ® Kolbenstangen-Betriebsbereich ® 9
Hubende 20, 2
f Referenzposition FC
[Referenzposition] (FC) 4 x NN durchgehend
I
n /e ’ ]
\ [ — A
L@ @ © — =1 & § oln
ol e [ | — § ]
XX,
E of x| o £0,02 X
FA | IFB B + Hub R @ XAH9 Tiefe XL
Hub A + Hub T
X8
<Betriebsbereich der Kolbenstange> = g @ XAHo
= Bereich, innerhalb dessen sich die Kolbenstange a = +
bewegen kann, wenn diese zurlick zur Q ;|<I |
Ausgangsposition verfahrt. Stellen Sie sicher, dass a : S 1
an der Kolbenstange angebrachte Werkstiicke die
anderen Werkstiicke oder Anlagenteile im Umfeld
der Kolbenstange sich nicht behindert. —O XX (2:1)
= Position nach Rickstellung zum Ausgangspunkt -
= Der Wert in [ ] zeigt an, wenn die Referenzierrichtung o = <
geéndert wurde a x
Q
Abmessungen [mm]
GroBe Hub A B DA | DB E FA | FB | FC G H K NN P Q R S T
30
25 50 135 111 20 20 112 12 12 10 48 [113,5 24 M8 x 1,25 78 30 96 44 110
100
30
32 50 151 119 25 25 148 16 16 14 64 | 155 32 M10x 1,5 110 40 130 60 146
100
30
40 50 151 119 25 25 162 16 16 14 78 |168,5 39 M10x 1,5 124 50 130 70 158
100
GroBe Hub U v L - WA (WB| X | XA | XB | XC | XL | Y | YA | YL YY z
ohne Motorbremse | mit Motorbremse
30 24 33
25 50 15| 58 95 135 42 4 4,5 3 6 24 16 M8 x 1,25 21
48 45
100
30 24 36
32 50 2 70 101 141 66 5] 6 4 8 28 24 20 M10x 1,5 24
48 48
100
30 28 38
40 50 25| 70 121 166 80 5 6 4 8 28 20 M10x 1,5 24
52 50
100
20



High Performance

Serie LEG
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: axialer Motor

. . i 4 x YY Gewindetiefe YL
- Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder @ XAH9 Tiefe XL, 3 x 71 Gewindeficle
Verbindungskabel mit  Anschluss mit - EntlGftungsbohrung
Ummantelung Motorbremse
Motorkabel 15 g Z g
24 b o I
il i s
kabel [a35] N 56 2
sa all S
o0 &g
X ] q| e
Motor- 3 i x| s
kabel — ko
wB XX | L 8
24 Z| WA
YA
o
n
N 0
Referenzposition Kolbenstangen-Betriebsbereich g ‘~‘ © '
[Hubende] 5 5 5 . ? ):A;E
— - - ] iefe
Hubende (FC) 2 4 x NN durchgehend
[Referenzposition] \ >4
7 . -
| q [ =St
o | O e By @ @ 1o
“ |1 ‘
OF [0 r ! \
T
of XX ¥
E FA [ [FB w
B + Hub X £0,02
Hub A + Hub
R
T
@ 4 x OA durchgehend
@ 4 x Senkung
XB Z WA Durchmesser OB, Tiefe OL <Betriebsbereich der Kolbenstange>
+ Bereich, innerhalb dessen sich die
(8] 9 XAH9 ] 1 Kolbenstange bewegen kann, wenn diese
x i zurlick zur Ausgangsposition verfahrt. Stellen
_| | Sie sicher, dass an der Kolbenstange
><I [ angebrachte Werksticke die anderen
ol gt = B B > Werkstiicke oder Anlagenteile im Umfeld der
I Q = Kolbenstange sich nicht behindert.
.  Position nach Riickstellung zum Ausgangspunkt
XX (2:1) N « Der Wert in [ ] zeigt an, wenn die
- - } Referenzierrichtung geéndert wurde
< = .
< 8
Q
Abmessungen [mm]
GroBe| Hub L ‘ B |[DA|DB| E [FA|FB |FC | G H K NN OA|OB|OL | P Q
ohne Motorbremse | mit Motorbremse
30
25 50 214 254 87 20 20 | 112 | 12 12 10 48 57,6 24 M8x 1,25 | 6,7 11 7,5 78 | 30
100
30
32 50 237 277 91 25 25 | 148 | 16 16 14 64 80,5 32 M10x1,5 | 8,6 14 | 9 110 | 40
100
30
40 50 257 302 91 25 25 | 162 | 16 16 14 78 |81 39 M10x15 | 86 | — — | 124 | 50
100
GroBe| Hub R S T U v W - WA | WB| X | XA | XB | XC | XL | YA YY YL | Z
ohng Motorbremse | mit Motorbremse
30 24 33
25 50 96 44 | 110 | 0,9|57,6 103 143 48 45 42 4 45| 3 6 M8 x 1,25 16 21
100
30 24 36
32 50 130 60 (146 | 2 |70 114 154 48 48 66 5 6 4 8 24 M10x 1,5 20 24
100
30 28 38
40 50 130 70 | 158 | 2,5| 70 134 179 50 50 80 5 6 4 8 M10x 1,5 20 24
100
21



Elektronischer Signhalgeber
Direktmontageausfluihrung

D-M9N(V)/D-M9P(V)/D-M9B(V) C €

Eingegossenes Kabel

@ 2-Draht-Ausfiihrung mit reduziertem
max. Strom (2,5 bis 40 mA).

@ StandardméaBig werden flexible
Kabel verwendet.

AAchtung

| Sicherheitsvorschriften |
Befestigen Sie den Signalgeber mit der am
Gehause angebrachten Schraube. Wird eine

andere als die mitgelieferte Schraube benutzt,
kann der Signalgeber beschadigt werden.

Technische Daten Signalgeber

Weitere Details zu

Produkten, die

internationalen Standards entsprechen,
finden Sie auf der Website von SMC.

SPS: Speicherprogrammierbare Steuerung

D-M9LC], D-M9L1V (mit Betriebsanzeige)

Signalgebermodell | D-M9N | D-M9NV | D-M9P | D-M9PV | D-M9B | D-M9BV
Abgang elektrischer Anschluss |  Gerade Senkrecht Gerade Senkrecht Gerade Senkrecht
Art der Verdrahtung 3-Draht-System 2-Draht
Ausgangstyp NPN | PNP —
Anwendung IC-Steuerung, Relais, SPS 24 VDC, Relais, SPS
Versorgungsspannung 5,12, 24 VDC (4,5 bis 28 V) —
Stromaufnahme 10 mA oder weniger —
Betriebsspannung | 28 VDC oder weniger | — 24 VDC (10 bis 28 VDC)
Arbeitsstrom Max. 40 mA 2,5 bis 40 mA
Interner Spannungsabfall | 0,8 V oder weniger bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA) 4V oder weniger
Kriechstrom max. 100 pA bei 24 VDC 0,8 mA oder weniger
Betriebsanzeige EIN: rote LED leuchtet.

Standard CE-Kennzeichnung, RoHS

Technische Daten des flexiblen Glbesténdigen Anschlusskabels

Signalgebermodell D-MON(V) | D-M9P(V) [ D-M9B(V)
Mantel AuBen-Q [mm] 2,6
Isolator Anzahl Tragerkorper 3-Draht (Braun/Blau/Schwarz) |2-Draht (Braun/Blau)
AuBen-@ [mm] 0,88
. Eftektiver Querschnitt [mm?] 0,15
Leiter :
Litzen-Durchmesser [mm] 0,05
min. Biegeradius [mm] (Richtwerte) 17

« Siehe Katalog auf www.smc.eu fir allgemeine technische Daten der elektronischen Signalgeber.
= Siehe Katalog auf www.smc.eu fir Anschlusskabellangen.

Gewicht

(9]
Signalgebermodell D-M9N(V) | D-M9P(V) D-M9B(V)
0,5m (—) 8 7
Anschluss- 1m (M) 14 13
kabellange 3m (L) 41 38
5m (Z) 68 63
Abmessungen mmi
D-MoL] D-M9L1V
§ i
[te} (s}
© (&} |
o \ -
e —— ﬂi

Empfindlichste Position

Montageschraube M2,5 x 4 L

©]
Nf 4
e r——————
r}
6

Montageschraube M2,5 x 4 L

Betriebsanzeige

Gewindestift mit Schlitz (Kegelkuppe)

3,95
2,8

22,8

Gewindestift mit Schlitz ‘
2 75 03 926
/ I
o) yz: o
4 = 2N
o 15,9 @
« 19,5 ‘gi
TS

O
2

500 (1000) (3000) (5000)
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Elektronischer Signalgeber (Offner)
Direktmontageausfluihrung

D-MINE(V)/D-M9PE(V)/D-MIBE(V) C €

Weitere Details zu Produkten, die

Eingegossenes

® Das Ausgangssignal ist
eingeschaltet, wenn der
Signalgeber nicht betatigt ist.

@ Einsetzbar in allen Serie, in
denen auch der D-M9
verwendbar ist.

P! i
ot ) WEEY
— - //
AAchtung

| Sicherheitsvorschriften |
Befestigen Sie den Signalgeber mit der am

Technische Daten Signalgeber

internationalen Standards entsprechen,
finden Sie auf der Website von SMC.

SPS: Speicherprogrammierbare Steuerung

D-M9LIE, D-M9LIEV (mit Betriebsanzeige

Signalgebermodell | D-MONE |D-M9NEV| D-M9PE |D-M9PEV | D-M9BE |D-M9BEV
Abgang elektrischer Anschiuss | Gerade | Senkrecht | Gerade | Senkrecht | Gerade | Senkrecht
Art der Verdrahtung 3-Draht-System 2-Draht
Ausgangstyp NPN | PNP —
Anwendung IC-Steuerung, Relais, SPS 24 VDC, Relais, SPS
Versorgungsspannung 5,12, 24 VDC (4,5 bis 28 V) —
Stromaufnahme 10 mA oder weniger —
Betriebsspannung 28 VDC oder weniger | — 24 VDC (10 bis 28 VDC)
Arbeitsstrom Max. 40 mA 2,5 bis 40 mA
Interner Spannungsabfall | 0,8 V oder weniger bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA) 4V oder weniger
Kriechstrom max. 100 pA bei 24 VDC 0,8 mA oder weniger
Betriebsanzeige EIN: rote LED leuchtet.

Standard CE-Kennzeichnung, RoHS

Technische Daten des flexiblen Glbesténdigen Anschlusskabels

Signalgebermodell D-MINE(V) | D-M9PE(V) [ D-M9BE(V)

Mantel AuBen-@ [mm] 2,6

Isolator Anzahl Tragerkdrper 3-Draht (Braun/Blau/Schwarz) |2-Draht (Braun/Blau)
AuBen-@ [mm] 0,88
i Effektiver Querschnitt [mm?] 0,15

Leiter :

Litzen-Durchmesser [mm] 0,05
min. Biegeradius [mm] (Richtwerte) 17

« Siehe Katalog auf www.smc.eu fir allgemeine technische Daten der elektronischen Signalgeber.
= Siehe Katalog auf www.smc.eu fiir Anschlusskabelldngen.

Gehé&use angebrachten Schraube. Wird eine Gewicht (d]
andere als die mitgelieferte Schraube benutzt, 2
kann der Signalgeber beschadigt werden.
Signalgebermodell D-MONE(V) | D-M9PE(V) D-M9BE(V)

0,5m (—) 8 7

Anschluss- 1m (M)*! 14 13

kabellange 3m (L) 41 38

5m (Z)*1 68 63

«1 Die Optionen 1 m und 5 m werden bei Eingang der Bestellung produziert.
Abmessungen [mm]
D-MOLIE D-MOLIEV
© ©
| © )
e —— n
1 —5 : E— % —~
o
6 | Empfindlichste Position 6 | Empfindlichste Position §
Montageschraube M2,5 x 4 L ) ) g
- — - Montageschraube M2,5 x 4 L Betriebsanzeige S
Gewindestift mit Schlitz (Kegelkuppe) 8
- - Gewindestift mit Schlitz =
0 Betriebsanzeige > 75 03 §
B ' [/ r 92,6 -
— 1965 i 3
o 15,9 © M Qo
22,8 o ~
19,5
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Elektronischer Signalgeber mit 2-farbiger Anzeige
Direktmontageausfuhrung

D-MONW(V)/D-MOPW(V)/D-MIBW(V) C €

Weitere Details zu Produkten, die
. . internationalen Standards entsprechen,
Technische Daten Signalgeber finden Sie auf der Website von SMC.
- -

Eingegossenes SPS: Speicherprogrammierbare Steuerung

@ 2-Draht-Ausfilhrung mit reduziertem D-MSLIW, D-MILIWV (mit Betriebsanzeige)
max. Strom (2,5 bis 40 mA). Signalgebermodell | D-MONW |D-MONWV| D-M9PW |D-M9PWV| D-M9BW |D-M9BWV
. . Abgang elektrischer Anschluss |  Gierade Senkrecht Gerade Senkrecht Gerade Senkrecht
@ StandardméBig werden flexible
Kabel verwendet Art der Verdrahtung 3-Draht-System 2-Draht
_a A ) . Ausgangstyp NPN | PNP —
® Die optlmale Schaltposmon Anwendung IC-Steuerung, Relais, SPS 24 VDC, Relais, SPS
kann anhand der Farbe der Versorgungsspannung 5,12, 24 VDC (4,5 bis 28 V) —
leuchtenden LED bestimmt Stromaufnahme 10 mA oder weniger —
werden. (Rot — Griin < Rot) Betriebsspannung 28 VDC oder weniger | — 24 VDC (10 bis 28 VDC)
Arbeitsstrom Max. 40 mA 2,5 bis 40 mA
J— == Interner Spannungsabfall 0,8 V oder weniger bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA) 4V oder weniger
/ e Kriechstrom max. 100 pA bei 24 VDC 0,8 mA oder weniger
/ Betriebsanzeige Betriebsbereich - Rote LED leuchtet.
- 9 Geeigneter Betriebsbereich - Grine LED leuchtet.
o Standard CE-Kennzeichnung, RoHS
/’// Technische Daten des flexiblen élbestandigen Anschlusskabels
Signalgebermodell D-MONW(V) | D-M9PW(V) | D-MIBW(V)
AAchtung
. . . Mantel AuBen-@ [mm] 2,6
| Sicherheitsvorschriften | Anzahl Tragerkorper 3-Draht (Braun/Blau/Schwarz) |2—Draht (Braun/Blau)
Befestigen Sie den Signalgeber mit der am Jssliatier AuBen-@ [mm] 0,88
Gehéause angebrachten Schraube. Wird eine Effektiver Querschnitt [ 0.15
andere als die mitgelieferte Schraube benutzt, Leiter - :
. . Litzen-Durchmesser [mm] 0,05
kann der Signalgeber beschéadigt werden. —— - -
min. Biegeradius [mm] (Richtwerte) 17

# Siehe Katalog auf www.smc.eu fiir allgemeine technische Daten der elektronischen Signalgeber.
* Siehe Katalog auf www.smc.eu flir Anschlusskabellangen.

Gewicht (9]
Signalgebermodell D-MONW(V) | D-M9PW(V) D-M9BW(V)

0,5m (—) 8 7

Anschluss- 1 m (M) 14 13

kabellange 3m (L) 41 38

5m (Z) 68 63

Abmessungen [mm]
D-Mollw D-MolJwVv
©
ITo) (aV}
o
o 4 T e y g
& g 6 | Empfindlichste Position 3
—o—lp Montageschraube M2,5x 4 L Betriebsanzeige Sl
_):E o
i ift mi i Q
6_| Empfindlichste Position Gewindestift mit Schiitz <
2 75 03 S
Montageschraube M2,5 x 4 L / =3
Gewindestift mit Schlitz (Kegelkuppe) . 026 o
- Boti . ® 15,9 © 8
Y etriebsanzeige ol < -y w0
&l S 19,5
S J—
22,8 ’in
U

SVC 24
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Serie LEG

Al

Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Handhabung der Produkte durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitsvorschriften.
Fir VorsichtsmaBnahmen fiir elektrische Antriebe und Signalgeber siehe ,Sicherheitsvorschriften zur

Handhabung von SMC-Produkten“ und die Betriebsanleitung auf der SMC-Website, https://www.smc.eu

| Auswahl/Konstruktion |

| Handhabung

A Warnung

1. Wenden Sie keine Last an, die die Spezifikationsgrenzen
Uberschreitet.
Waéhlen Sie einen geeigneten Antrieb anhand der Nutzlast und
der zulassigen Seitenlast am Kolbenstangenende aus. Wird
die Kolbenstange mit einer Last beaufschlagt, die Uber die
Spezifikationsgrenzen hinausgeht, kann es zu Spiel in den
gleitenden Teilen der Kolbenstange, einer verminderten
Genauigkeit usw. kommen, was sich negativ auf den Betrieb
und die Lebensdauer des Produkts auswirkt.

2. Verwenden Sie das Produkt nicht fiir Anwendungen, in denen
es liberméBigen externen Kréften oder StoBen ausgesetzt ist.
Andernfalls kann es zu einer Fehlfunktion kommen.

3. Bei Verwendung als Stopper ist ein Modell mit
einem Hub von 50 mm oder weniger zu wahlen.

\ Handhabung |

AWarnung

1. Halten Sie niemals lhre Hande oder Finger zwischen
Platte und Gehéuse.
Achten Sie darauf, dass lhre Hande oder Finger bei der
Bedienung nicht in den Spalt zwischen der Platte und dem
Gehause geraten.

A\ Achtung

1. INP-Ausgangssignal

1) Positionierbetrieb
Wenn das Produkt in den eingestellten Bereich der Schrittdaten
[In Position] kommt, schaltet das INP-Ausgangssignal EIN.
Anfangswert: Aus [0,50] oder hoher einstellen.

2) Schubbetrieb
Wenn die effektive Kraft die Schrittdaten [Trigger LV]
Uberschreitet, wird das INP-Ausgangssignal eingeschaltet.
Verwenden Sie das Produkt innerhalb des angegebenen
Bereichs von [Schubkraft] und [Trigger LV].

a) Um zu gewéhrleisten, dass der Antrieb die Werkstiicke mit der
eingestellten [Schubkraft] schiebt, wird empfohlen, den [Trigger
LV] auf denselben Wert wie die [Schubkraft] einzustellen.

b) Wenn [Schubkraft] und [Trigger LV] auf einen Wert
unterhalb des angegebenen Bereichs eingestellt werden,
besteht die Méglichkeit, dass das INP-Ausgangssignal von
der Startposition des Schubbetriebs eingeschaltet wird.

25
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/A Achtung

- Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

<Grenzwerte fiir Schubkraft und Schwellenwert
im Verhéltnis zur Schubgeschwindigkeit>

Modell Schubgeschwindigkeit [mm/s] | Schubkraft (Einstellung Eingabewert)
LEG25M 21 bis 35 40 bis 50 %
LEG32M 24 bis 30 50 bis 70 %
LEG40M 24 bis 30 50 bis 65 %

Die Vorschubkraft ist in Bezug auf die Vorschubgeschwindigkeit begrenzt. Wird
der elektrische Zylinder auBerhalb des Bereichs betrieben (zu geringe
Schubkraft), kann das Ausgangssignal [INP] ausgegeben werden, bevor der
Schubvorgang beendet ist (bereits wahrend der Bewegung).

Wird mit einer Schubgeschwindigkeit unterhalb der Mindestgeschwindigkeit gearbeitet,
muss das Produkt vor dem Gebrauch auf einen fehlerfreien Betrieb geprift werden.

<Grenzwerte fiir vertikal aufwarts gerichtete Schubanwendungen>

Fir vertikale Lasten (aufwérts) stellen Sie die Schubkraft auf den unten angegebenen
Maximalwert ein und tberschreiten wahrend des Betriebs nicht die Nutzlast.

Modell LEG25 LEG32 LEG40
Nutzlast [kg] 3,6 6,4 11,1
Schubkraft 50 % 70 % 45 %

2. Fiir den Schubbetrieb miissen Sie das Produkt auf
[Schubbetrieb] einstellen.
Ebenso sind StéBe gegen das Werkstlick wéahrend des
Positioniervorgangs oder im Bereich des Positioniervorgangs
zu vermeiden. Andernfalls kann es zu Fehlfunktionen kommen.

3. Verwenden Sie fiir den Schubbetrieb das Produkt innerhalb
des angegebenen Schubgeschwindigkeitsbereichs.
Bei Nichtbeachtung kann es zu Sché&den oder Fehlfunktionen kommen.

4. Die Bewegungskraft sollte auf den Ausgangswert
eingestellt sein (100 %).
Wenn die Bewegungskraft unter den Ausgangswert eingestellt
wird, kann dies zur Erzeugung eines Alarms flihren.

5. Die tatsachliche Geschwindigkeit dieses Antriebs
wird von der Nutzlast beeinflusst.
Beachten Sie den Abschnitt Typenauswahl im Katalog.

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

Eine zusatzliche Kraft bewirkt die Verschiebung der Ursprungsposition,
da diese auf dem erkannten Motordrehmoment basiert.

7. Fiir den Schubbetrieb muss das Produkt in einem Abstand von
mindestens 2 mm zu einem Werkstiick positioniert werden.
(Diese Position wird als Schub-Startposition bezeichnet.)

Die folgenden Alarme koénnen ausgeldst werden und der
Betrieb kann instabil werden, wenn die Einstellung nicht
korrekt vorgenommen wird.
a. ,Posn failed” (Positionsfehler)
Das Produkt kann die Schub-Startposition aufgrund von
Abweichungen bei den Zielpositionen nicht erreichen.
b. ,,Pushing ALM“ (Schub-Alarm)
Das Produkt wird nach Beginn des Schubs von der Schub-
Startposition zurtickgeschoben.

8. Die gleitenden Teile der Kolbenstange und der Fiihrungsstange
diirfen nicht zerkratzt oder verbeult werden, indem man sie
anstoBt oder Gegensténde darauf abstellt.

Die Kolbenstange und die Fihrungsstange werden mit prazisen Toleranzen
gefertigt, sodass schon leichte Verformungen zu einer Fehlfunktion fihren kdnnen.

SMC



Serie LEG

Al

Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

Vor der Handhabung der Produkte durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitsvorschriften.
Fiir VorsichtsmaBnahmen fiir elektrische Antriebe und Signalgeber siehe ,,Sicherheitsvorschriften zur

Handhabung von SMC-Produkten® und die Betriebsanleitung auf der SMC-Website, https://www.smc.eu

| Handhabung |

A\ Achtung

9. Betreiben Sie den Antrieb nicht, indem Sie die Platte

13.

fixieren und das Antriebsgehduse bewegen.

Dies wirde zu einer UberméaBigen Belastung der
Fihrungsstange fiihren und den Antrieb beschadigen sowie
die Lebensdauer des Produkts verkirzen.

10. Wenn ein Drehmoment auf das Ende der Platte

ausgeibt wird, muss es innerhalb des zuldssigen
Bereichs verwendet werden.

Andernfalls kann es zu einer Verformung der Flhrungsstange
und der Gleitbuchse, zu Spiel in der Fuhrung oder zu einer
Erhéhung des Gleitwiderstands kommen.

11. Achten Sie bei der Montage des Produkts auf einen

Freiraum von mindestens 4 0 mm, um Biegungen
des Kabels zu ermdglichen.

# Bei Nichtbeachtung kann es zu Kabelschdden kommen.

40
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12. Ziehen Sie bei der Montage des Produkts und/oder

eines Werkstiicks die Befestigungsschrauben
innerhalb des angegebenen Drehmomentbereichs an.
Das Anziehen der Schrauben mit einem hdheren als dem
empfohlenen Drehmoment kann zu einer Fehlfunktion fiihren,
wéhrend das Anziehen mit einem niedrigeren Drehmoment zu einer
Verschiebung der Einbaulage fihren kann oder der Antrieb sich
unter extremen Bedingungen aus seiner Einbaulage l6sen kann.

Befestigtes Werkstiick/Platte mit Gewindebohrung

[]_—M—n Schrau- | max Anzugsmoment | max.Enschraubiefe
Modell -
=] ~ O| Gewinde 09T |bengrose|  [Nm] [mm]
© 2 (0) 2 @ posiionen) [LEG25 _[MBx125] 12,5 12
e : o] LEG32ILEGA0[M10x 15| 24 16
Befestigtes Gehduse/Oben montiert
Schrau- | max. Anzugsmomert| L&nge: L
dzgl bengroBe [Nm] [mm]
LEG25 M6 x 1,0 52 48
LEG32 M8 x 1,25 12,5 64
LEG40 M8 x 1,25 12,5 78
Befestigtes Gehduse/Unten montiert
1 Schrau- | max. Anzugsmoment | max. Einschvaubiife
=] ezl bengroBe [Nm] [mm)]
! LEG25 |M8x125| 125 20
Al lo==a| [In LEG32/LEG40{M10x 1,5 24 20

m m

14.

15.

ZSNC

Halten Sie bei der Montage des Antriebsgehauses und
des Werkstiicks die Ebenheit der Montageflache
innerhalb der folgenden Bereiche ein.

Die Montage des Produkts auf einem unebenen Werkstlick oder
Untergrund kann zu einer Erhéhung des Gleitwiderstands fihren.

Modell Einbauposition Ebenheit
Montage von oben/Montage von unten
Max.
0,02 mm
LEGC
Werkstlck-/Plattenmontage Max.
9 0,02 mm

Vermeiden Sie Kratzer oder Dellen an der
Montageflache des Gehéduses und der Platte.

Andernfalls kann dies die Ebenheit der Montagefldche
beeintrachtigen und somit zu einem erhdhten Gleitwiderstand fiihren.
Betreiben Sie den Antrieb nicht in einem Zustand,
in dem Seitenlasten aufgebracht werden.

Aufgrund der Reibkraft zwischen dem Férderer und dem zu
beférdernden Objekt funktioniert der Antrieb méglicherweise nicht.
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Serie LEG
c Produktspezifische Sicherheitshinweise 3

Vor der Handhabung der Produkte durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitsvorschriften.
Fir VorsichtsmaBnahmen fiir elektrische Antriebe und Signalgeber siehe ,Sicherheitsvorschriften zur
Handhabung von SMC-Produkten“ und die Betriebsanleitung auf der SMC-Website, https://www.smc.eu

| Wartung |

A Warnung

1. Vor Beginn von Wartungsarbeiten oder dem Austausch
des Produkts muss die Spannungsversorgung
unterbrochen und das Werkstiick entfernt werden.

e Wartungsintervall
Fihren Sie die Wartung geman der folgenden Tabelle durch.

Intervall Sichtprifung Riemenprifung

Inspektion vor der
taglichen Inbetriebnahme

Priifung alle 6 Monate/
250 km/5 Millionen Zyklen*1

*1 Je nachdem was frliher eintritt.

e Visuell zu kontrollierende Elemente
1. Lose Einstellschrauben, abnormale Verschmutzung usw.
2. Kontrolle auf sichtbare Schaden, Kontrolle der Kabelverbindung
3. Vibrationen, Gerdusche

¢ Elemente der Riemenkontrolle ;
Stellen Sie den Betrieb sofort ein und tauschen Sie den
Riemen aus, wenn einer der folgenden Bedingungen eintritt. |
Stellen Sie auBerdem sicher, dass lhre Betriebsumgebung
und -bedingungen den fir das Produkt angegebenen |
Anforderungen entsprechen.
a. Zahnformige Gewebe ist abgenutzt
Die Gewebefasern werden fusselig, das Gummi [6st sich .

ab, die Fasern sind wei3lich geworden, die Linien der
Fasern sind undeutlich geworden

b. Riemenseite 16st sich ab oder ist verschlissen
Die Riemenkante hat sich abgerundet und ausgefranste

O J—

O o

Faden stehen heraus
c. Der Riemen ist teilweise eingeschnitten

Riemen ist teilweise eingeschnitten, in der Verzahnung
festgesetzte Fremdstoffe verursachen Fehler

d. Eine vertikale Linie auf den Riemenzahnen ist sichtbar

Beschédigung, die entsteht, wenn der Riemen auf dem
Flansch lauft.

e. Gummiriickseite des Riemens ist weich und klebrig.
f. Es sind Risse auf der Riickseite des Riemens sichtbar

27 svc
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Controller *
. C€ 2K N
Serie JXCL S CA CTwAus

Schrittdaten-Eingabe

Hohe Leistung
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

serie JXC5H/6H

EtherCAT/EtherNet/IP™/PROFINET

Hohe Leistung
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

serie JXCEH/9H/PH

EtherCAT. EtherNet/IP

® Antriebskabel

28
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Schrittmotor-Controller
Hochleistungsausfuhrung

(Ausfuhrung Schrittdaten-Eingabe)

Serie JXC5H/6H

Bestellschliissel

(€ &R My @

— Einzelheiten dazu finden Sie ab Seite 43. —

JXC|6/H|7(3
60

00

o

0 Controller-Ausfiihrung 9 Spezifikation 9 Montage @ lange 1/0-Kabel
5 Parallele /0 (NPN) Ausfihrung | H | Hochleistungsausfiihrung ‘ 7 Schraubmontage — Ohne

6 Parallele /O (PNP) Ausfiihrung 8 DIN-Schiene 1 15m

3 3m

9 bestellnummer Antrieb 5 5m

Ohne Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen
Beispiel: Geben Sie ,LEG32MDGB-30" fur den
LEG32MDGB-30C-R1C1 .
BC | Unbeschriebener Controller*’
«1 Erfordert spezielle Software (JXC-BCW)

-
Der Controller wird als einzelne Einheit verkauft, nachdem

der entsprechende Antrieb vorprogrammiert wurde.

Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller und

Antrieb korrekt ist.

<Priifen Sie vor der Verwendung folgende Punkte>

() Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem
Typenschild des Antriebs. Diese

Nummer muss mit der des Controllers Mm Kundensystemen integriert sind. Daher muss der
(bereinstimmen. Kunde die Erfiillung der EMV-Richtlinie fiir das
() Uberpriifen Se, ob die I/0-Konfiguration @ Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen
iibereinstimmt (NPN oder PNP). ® - und Anlagen tberprfen.
\ J

A Achtung

[CE/UKCA-konforme Produkte]

Die Erfullung der EMV-Richtlinie wurde gepriift, indem
der elektrische Antrieb der Serie LE mit dem Modell der
Serie JXC5H/6H kombiniert wurde.

Die EMV ist von der Konfiguration der Schalttafel
des Kunden und von der Beeinflussung sonstiger
elektrischer Geréate und Verdrahtung abhéngig.
Aus diesem Grund kann die Erfillung der EMV-
Richtlinie nicht fur SMC-Bauteile zertifiziert
werden, die unter realen Betriebsbedingungen in

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

Technische Daten

JXC5H
Modell JXC6H
kompatibler Motor Schrittmotor (Servo/24 VDC)
Spannungsversorgung 24 VDC +10 %
Stromaufnahme (Controller) max. 100 mA

kompatibler Encoder Batterieloser Absolut-Encoder

Paralleleingang 11 Eingange (Optokoppler)

Parallelausgang 13 Ausgénge (Optokoppler)

Serielle Kommunikation RS485 (nur fir LEC-T1 und JXC-W2)

Datenspeicherung EEPROM

Statusanzeige PWR, ALM

Lange Antriebskabel [m] Antriebskabel: max. 20

Kiihlsystem natirliche Luftkiihlung

Betriebstemperaturbereich [ °C] 0 bis 40

Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] max. 90 (keine Kondensation)

Isolationswiderstand [MQ]

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

Gewicht [g] 150 (Schraubmontage), 170 (DIN-Schienenmontage)
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Schrittmotor-Controller Hochleistungsausfiihrungr .
(Ausfiihrung Schrittdaten-Eingabe) Serie JX C5H/ 6H

Montageanweisung
a) Schraubmontage (JXCLIH7LJ) b) DIN-Schienenmontage (JXCLIH8[J)
(Montage mit zwei M4-Schrauben) (Montage auf DIN-Schiene)
DIN-Schiene ist verriegelt.
Erdungskabel
i 'l'“'qq <:I Befestigungsrichtung :_ o :_ o
R 0 x €] - i © - i
H = E E
G E E
BN ; DIN-Schiene E

]

E [©)

<:| Befestigungsrichtung Erdungskabel o Erdungskabeﬂﬁ-

[©)

_—

G
I

A

ﬁ DIN-Schienen-Anbausatz
Der Controller wird in die DIn_Schiene eingehéngt und
zur Verriegelung wird A in Pfeilrichtung geschoben.

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

DIN-Schiene =
12,5 5,25 7,5
AXT100-DR-[ (Abstand) =
= Fur O, geben Sie eine Nummer aus Zeilen-Nr. der nachfolgenden Tabelle ein. P R R R Ry ol o]
Siehe MaBzeichnungen auf Seite 31 fiir Befestigungsdimensionen. L i i o - ey
[to)
o 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 |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-3-D0 (mit 2 Befestigungsschrauben)

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

svC %0
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Serie JXC5H/6H

Abmessungen
N
67 (11,5) 35
10 a4,5
== Fir Gehdusemontage 31
(Ausfiihrung fur Schraubmontage)
B
W
. ©
N
3
o |
| 3 7| &
Q| =
‘Z’? z —— ——
52 o o E— b
e 51 3 | 2 ﬁ_\/.\#.,O I
] 2l 5 I C S
" [To} 0
I jl @ g é |_._Z:_ L] §. prm——
I Ll o  S—— E JE———
i z -g i
' LI )
| 3|3 i
ol 2
ol @ o
25 u
¢} - ]
|
p— [
* Auf DIN- S —
Schiene (35 mm) ==
montierbar E
(91.7) ==
17,3
4,5
Fir Gehausemontage
(Ausflhrung fir Schraubmontage)
31
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Schrittmotor-Controller Hochleistungsausfiihrungr .
(Ausfiihrung Schrittdaten-Eingabe) Serie JX C5H/ 6H

Verdrahtungsbeispiel 1

| Paralleler I/0-Anschluss

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

Elektrisches Schaltschema

JXC5HLUIC] (NPN) JXC6HLI! (PNP)
Spannungsversorgung Spannungsversorgung
CN5 24-VDC fir 1/0-Signale CN5 24-VDC fiir 1/0-Signale
coM+ | A1 { COM+ | A1 {
COM- | A2 COM- | A2
INO A3 [— INO A3 |
IN1 A4 (— IN1 [V
IN2 A5 [— IN2 As | T |
IN3 A6 [— IN3 A6 |-
IN4 A7 [— IN4 A7 |
IN5 A8 [— IN5 A8 |~ - —
SETUP | A9 |— SETUP | A9 |~ - —
HOLD | A10 [— HOLD | A10 — —
DRIVE | A11 [— DRIVE | A11 — —1
RESET | A12 — RESET | A12 — —
SVON | A13 (— SVON | A13 | ~
ouTo | Bt ouTo | Bi Last
OUT1 B2 ouTt | B2 Last
ouT2 | B3 ouT2 | B3 Last
OUT3 | B4 OouT3 | B4 Last
ouT4 | Bs ouT4 | B5 Last
OUT5 B6 0ouT5 B6 Last
BUSY B7 BUSY | B7 Last ]
AREA | B8 AREA | B8 —{Las——¢
SETON | B9 SETON | B9 Last ]
INP B10 INP B10 {Last}
SVRE | B11 SVRE | B11 Last
<ESTOP | B12 «ESTOP | B12 Last
+ALARM | B13 *ALARM | B13
J— J— |
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 fir das Eingangs-/Ausgangssignal BUSY Ausgabe, wenn der Antrieb in Bewegung ist
. Schrittdaten entsprechend Bit-Nummer. AREA Ausgabe innnerhalb des Ausgabeeinstellbereichs der Schrittdaten
INO bis IN5 . ; o ) — =
(Der Eingangsbefehl erfolgt in der Kombination von INO bis 5) SETON Ausgabe bei Riickkehr zur Referenzposition
SETUP Befehl firr Ruckkehr zur Ausgangsposition 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*1 keine Ausgabe bei Alarm

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

svc %
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Serie JXC5H/6H

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 fir diesen Betrieb
sind unten angegeben.

Geschwindigkeit

Beschleurigung
Geschwindglely

In Position

INP-Ausgang | ON OFF

[oN]

©: Muss eingestellt werden.
. . O : milssen den Anforderung 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 hat, startet er den Schubbetrieb mit der Kraft, die
unterhalb des Kraft-Einstellwertes liegt. oder weniger zu schieben.
Das nachfolgende Diagramm zeigt die Einstellparameter und den
Betrieb. Die Einstellparameter und Einstellwerte fir diesen Betrieb sind
unten angegeben.

Geschwindigkeit

indigheit

Schubgeschwindighei I |

Position

In Position

Schubkraft
Trigger LV

INP-Ausgang | ON OFF ON |

,_|

©: Muss eingestellt werden.
O : mussen den Anforderung
entsprechend eingestellt werden

Schrittdaten (Schubbetrieb)

die relative Positionierung erforderlich ist, auf Relativ setzen.

s Element Details AR Element Details
digkeit digkeit
Bewegungsart Igt eine absolutelPlosition erlorder\ich, stellgn Sie "Absolqe“ ein. Ist Bewegungsart Is_t eine absolutg Positign erforc_ierlich, ‘s‘tellen
©) MOD eine relative Position erforderlich, stellen sie "Relative” ein. Wenn © MOD Sie "Absolue" ein. Ist eine relative Position

erforderlich, stellen sie "Relative" ein.

© | Geschwindigkeit Verfahrgeschwindigkeit zur Zielposition

© | Geschwindigkeit Verfahrgeschwindigkeit zur Schub-Startposition

© | Position Zielposition

© | Position Schub-Startposition

Beschleunigungsparameter, je hoher der Einstellwert,
desto schneller erreicht der Antrieb die eingestellte
Geschwindigkeit. Je hoher der Einstellwert, desto
schneller erreicht er die eingestellte Geschwindigkeit.

O | Beschleunigung

Beschleunigungsparameter, je héher der
Einstellwert, desto schneller erreicht der
Antrieb die eingestellte Geschwindigkeit.

O | Beschleunigung

Verzbgerungsparameter, je héher der Einstellwert,
desto schneller stoppt der Antrieb. Je hdher der
Einstellwert, desto schneller stoppt er.

O | Verzégerung

Verzdgerungsparameter, je hdher der
Einstellwert, desto schneller stoppt der
Antrieb.

O | Verzégerung

Einstellwert 0
(Werden Werte von 1 bis 100 eingestellt,
wechselt der Antrieb zu Schub-Betrieb.)

© | Schubkraft

— | Trigger LV Einstellung nicht erforderlich.
— | Schubgeschwindigkeit | Einstellung nicht erforderlich.
O | Stelikraft max. Drehmoment wéhrend des Positionierbetriebs

(keine besondere Anderung erforderlich.)

Bedingung, die das AREA-Ausgangssignal

O | Areat, Area 2 (Bereich) einschaltet.

Bedingung, die das INP-Ausgangssignal
einschaltet. Sobald der Antrieb den [In
Position]-bereich erreicht, schaltet sich das
INP-Ausgangssignal ein. (Das Andern des
Nafangswertes ist hier nicht notwendig.)
Wenn die Ausgabe des Ankunftssignals
vor Abschluss des Betriebes erforderlich
ist, erhdhen Sie den Wert.

O | In Position
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O

Das Schubverhéltnis wird definiert.

Der Einstellbereich variiert je nach
gewahltem elektrischen Antrieb. Siehe
Betriebsanleitung des elektrischen
Antriebs.

Bedingung, die das INP-Ausgangssignal
einschaltet. Das INP-Ausgangssignal
schaltet sich ein, wenn die erzeugte Kraft
den Wert Uberschreitet. Der Schwellenwert
darf max. dem Wert der Schubkraft
entsprechen.

Schubgeschwindigkeit Wird die Geschwindigkeit auf
einen hoghen Wert eingestellt, kann es, aufgrund von
StoBkréaften verursacht durch den Aufprall auf das
Ende, zu einer Beschédigung des elektrischen
Antriebes und des Werkstiickes kommen. Stellen Sie
diese Werte dementsprechend niedriger ein. Siehe
Betriebsanleitung des elektrischen Antriebs.

© | Schubkraft

© | Trigger LV

O | Schubgeschwindigkeit

Max. Drehmoment wahrend des Positionierbetriebs

O | Stellkraft (keine besondere Anderung erforderlich.)

Bedingung, die das AREA-Ausgangssignal

O | Areal, Area 2 (Bereich) einschaltet.

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

© | In Position




Schrittmotor-Controller Hochleistungsausfiihrungr

(Ausfiihrung Schrittdaten-Eingabe) Serie JX C5H/ 6H

Signal-Tabelle
—
Ruckkehr zur Ausgangsposition
Spannungsversorgung 24V
— oV
ON
Eingang .
SETUP I
BUSY ON
OFF
SVRE
SETON
Ausgang
INP \
*ALARM i
*ESTOP P
=
Geschwindigkeit Ie ~ 0 mm/s
Riickkehr zur Ausgangsposition | |

!
1

»*ALARM® und ,+*ESTOP“ werden als negativ-logischer Schaltkreis

dargestellt.
i Lesen der Schrit- | U Lesencer
Positionierbetrieb idatennummer___ Schubbetrieb Schitdatennummer}
ON ON
) NG VA - OFF ) IN / él ________________ OFF
Eingang Min 15T | Ausgabe der Eingang Min. 15 E Ausgabe der !
DRIVE ™, | {~|iSchritdatennummer : DRIVE e i Schrittdatennummer;
it y;
out 7 ON ouT ON
* OFF ok OFF
Ausgang | BUSY . Ausgang | BUSY
INP i INP A
n "
H il
Geschwindigkeit =——— ——1 0 mm/s o —\— P
itioni i o Geschwindigkeit  =—— ot 0 mm/s
Positionierbetrieb i Schubbetrieb ',' )
fmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmm————— ] ] [ S r:“““"““““'““““““““““““" [ I,
E Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereiches ,In Position” der Parameter E 1 Ubersteigt die aktuelle Schubkraft den Schwellenwert (Trigger LV) der E
1 befindet, wird INP eingeschaltet, ansonsten bleibt es ausgeschaltet. E E Schrittdaten, wird das INP-Signal eingeschaltet. H
= OUT* wird ausgegeben, wenn sich ,DRIVE* von ON auf OFF &ndert.
Fiir néhere Angaben zum Controller fiir die Serie LEM siehe Betriebsanleitung.
(Wenn die Spannungsversorgung angelegt wird, schalten sich ,DRIVE* oder ,RESET*
oder ,*ESTOP* schatet sich aus, alle ,OUT*-Ausgange sind ausgeschaltet.)
HOLD Reset [ Alarmreset §
Eingang | HOLD ‘ | ON Eingang | RESET [ 1 ON
—_— OFF OFF
ON ON
Ausgan BUSY ouT
gang . OFF — A OFF
Ausgang 0
+ALARM P ON
A T = = OFF
Geschwindigkeit ! Verzoger- : 0 mm/s tAlarmaus | '
:””QSP“”“: HOLD wiahrend des Betriebs oo e
S 4 1 Die Alarmgruppe kann anhand der Kombination von OUT-

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

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

= *ALARM" wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.
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Serie JXC5H/6H

Optionen

® Kommunikationskabel fiir Controllerparametrierung
(D Kommunikationskabel JXC-W2A-C

|

# Kann direkt an den Controller angeschlossen werden.

32

3000

51

[ | Spannungsversorgungsstecker JXC-CPW

# Der Spannungsversorgungsstecker ist Zubehdr
<Verwendbare KabelgréBe> AWG20 (0,5 mm2),
Umhiillungsdurchmesser 2,0 mm oder weniger

(2 USB-Kabel LEC-W2-U

=] o I—
=90 =

(3Controller-Einstellset JXC-W2A
Ein Set, bestehend aus einem Kommunikationskabel (JXC-
W2A-C) und einem USB-Kabel (LEC-W2-U)
<Controller-Software/USB-Treiber>
¢ Controller-Software
* USB-Treiber (Fir JXC-W2A-C)
Von der SMC-Webseite herunterladen:
https://www.smc.eu
Systemvoraussetzungen Hardware
0S Windows®7, Windows®8.1, Windows®10
Kommunikations-
schnittstelle
Anzeige 1024 x 768 oder héher

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

USB 1.1 oder USB 2.0-Anschllsse

B Adapterkabel P5062-5 (Kabellange: 300 mm)

e

300

# Flr den Anschluss der Teaching-Box (LEC-T1-3JGLI) oder des
Controller-Einstellsets (LEC-W2LJ) an den Controller wird ein
Adapterkabel benétigt.

M 1/0-Kabel

Lange Antriebskabel [m]

LEC _ T1 _ 3 @ _G_ (ngpgte;zis)chalter .I

@®caav @ ov
©6® @ M24v (B N.C.
QOO ®EMG (& LKRLS
Spannungsversorgungsstecker
Kemmenbezeichnung Funktion Details
oV Gemeinsame Die M24V-K|emme', 024V-Klemmg, EMG-KIemme und
Versorgung (-)  |LK RLS-Klemme liegen an gemeinsamer Leitung (-).
M24V | Motor-Spannungsversorgung (+) | Motor-Spannungsversorgung (+) am Controller
C24V  |Steuerungs-Spannungsversorgung (+)| Steuerungs-Spannungsversorgung (+) am Controller
EMG Stopp Signal (+) Positive Spannung fiir Stopp Signal Freigabe
LK RLS Entriegelung (+) Positive Spannung fir Entriegelung
B Teaching-Box ,’

c.
| ;°..
Teaching- - foppschaler
Box 1

(3] 3 |

Freigabeschalter
Ohne

)

Spracheinstellung ¢

Ausgestattet mit Freigabeschalter

J Japanisch

« Verriegelungsschalter fir JOG-
und Priffunktion

E

Englisch

* Die angezeigte Sprache kann zwische

Englisch oder Japanisch gewechselt werden.

Technische Daten

. ®Stoppschalter
| G | Ausgestattet mit Stoppschalter |

Element Beschreibung
Schalter Stoppschalter, Schalter zum Aktivieren (Option)
Léange Antriebskabel [m] 3
Schutzart IP64 (auBer Stecker)
Betriebstemperaturbereich [ °C] 5 bis 50

Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Gewicht [g]

350 (auBer Kabel)

LEC _ CN5 _ Controller-Seite SPS-Seite
(Belegung) .
B1 Al o A1
" Q :
Kabellange (L) [m] = = A13
1 1,5 8 3 B1
3 3 :
5 5 B13 A1z (144 L B13
Anschlussstecker|, . . Anschlussstecker-|, . .
. Isofirungsfarbe [Punkimarkierung| Punktfarbe m Isoligrungsfarbe [Punkimarkierung| Punktfarbe
A1 hellbraun | ® Schwarz B1 geb |mm rot
« Leiterquerschnitt: AWG28 A2  |hellbraun| ® rot B2 hellgrin | @ W |SchwarZ
A3 gelb [ m Schwarz B3 hellgrin | m m rot
A4 gelb | m rot B4 Grau | @ W [Schwarz
A5 hellgrin | m Schwarz B5 Grau |mm rot
A6 hellgrin | m rot B6 wei3 | @B [SchwarZ
A7 Grau | ®m Schwarz B7 Wei3 [ mm rot
Gewicht A8 Grau | m rot B8 |hellbraun| m m ® |SchwarZ
Produkt-Nr. | Gewicht [g] A9 wei3 | ® Schwarz B9 hellbraun | m = ® rot
A10 Wei3 | ®m rot B10 gelb | m W B [SchwarZ
LEC-CNS-1 170 A11 [hellbraun| m m  [SchwarZ B11 gelb [mmm| ot
LEC-CN5-3 320 A12  |hellbraun| @ m rot B12 | hellgriin | m W ® [SchwarZ
LEC-CN5-5 520 A13 Gelb | mm  [Schwarz B13 | Hellgrin | m m ® | Rot
Abschirmung
35
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Hohe Leistung
Schrittmotor-Controller

Serie JXCEH/9H/PH C€ &8 M

- Einzelheiten dazu finden Sie ab Seite 43. -

Bestellschliissel

/A Achtung JXCIPHI7!-

[CE/UKCA-konforme Produkte]
(1) die Erfilllung der EMV-Richtlinie wurde geprilft, indem der
elekirische Antrieb der Serie LE mit dem Modell der Serie

Kommunikations-l

JXCEH/PH kombiniert wurde.
Die EMV ist von der Konfiguration der Schalttafel des Kunden protokoll
und von der Beeinflussung sonstiger elektrischer Geréte und E EtherCAT

Verdrahtung abhéngig. Aus diesem Grund kann die Erfiillun
dor ENN-icline nicht 1 SM.Bavtlle 2t nern, EtherNe|PT™
die unter realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen P PROFINET
integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfiillung der EMV-
Richtlinie fiir das Gesamtsystem bestehend aus allen
Maschinen und Anlagen dberprfen. Hohe Leistunge
(2) Firr die Serie JXCEH/PH (Schrittmotor-Controller) wurde
die EMV-Konformitét durch den Einbau eines

©

Stérschutzfiltersatzes (LEC-NFA) geprift. Montage ®

Informationen tiber den Stérschutzfiltersatz finden Sie auf

Seite 54. Informationen zur Installation finden Sie in der 7 Schraubmontage

Betriebsanleitung des JXCEH/PH. 81 DIN-Schiene /

x1 Die DIN-Schiene ist nicht
enthalten. Sie mlissen

separat bestellt werden. Ether€AT. + EtherNet/IP ﬁ%’%’%ﬂ
(siehe Seite 40).

o Bestellnummer Antrieb

Ohne Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen
Beispiel: Geben Sie ,LEG32MDGB-30“ fir das Modell
LEG32MDGB-30C-R1C1CIC. ein.

BC| Unbeschriebener Controller*!
«1 Erfordert spezielle Software (JXC-BCW)

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

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

@ Uberpriifen Sie, ob die 1/0-Konfiguration tibereinstimmt (NPN oder PNP).
- J

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

Hinweise fir unbeschriebene Controller (JXCLIHLI-BC)

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

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

e Zur Verwendung dieser Software muf3 ein spezielles Kommunikationskabel (JXC-W2A-C) und das USB-Kabel (LEC-W2-U) separat bestellt werden.

SMC-Website: https://www.smc.de

SvMC %
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Serie JXCEH/9H/PH

Technische Daten

1/0
Installationsbereich

Eingabe 20 Bytes
Ausgabe 36 Bytes

Eingabe 36 Bytes
Ausgabe 36 Bytes

Eingabe 36 Bytes
Ausgabe 36 Bytes

Abschlusswiderstand

nicht inbegriffen

Modell JXCEH JXC9H JXCPH
Feldbusprotokoll EtherCAT EtherNet/IP™ PROFINET
kompatibler Motor Schrittmotor (Servo/24 VDC)

Spannungsversorgung Versorgungsspannung: 24 VDC +10 %

Stromaufnahme (Controller) max. 200 mA max. 200 mA max. 200 mA
kompatibler Encoder Batterieloser Absolut-Encoder

& | Verwend- | Protokoll EtherCAT*2 EtherNet/IP™#*2 PROFINET*2
£ | bares Version*! Konformitéatsprifung Teil 1 (Ausgabe 3.14) Spezifikation
é System Bericht V.1.2.6 Teil 2 (Ausgabe 1.15) Version 2.32

£ .

S | Ubertragungs- 10/100 Mbps*2

x *2 52

S | geschwindigkeit 100 Mbps (automatische Verbindungsherstellung) 100 Mbps

T

2 | Konfigurationsdatei*3 ESI-Datei EDS-Datei GSDML-Datei
g

=

=

[}

2

Datenspeicherung

EEPROM

Statusanzeige

PWR, RUN, ALM, ERR

PWR, ALM, MS, NS

PWR, ALM, SF, BF

Lange Antriebskabel [m]

Antriebskabel: max. 20

Kiihlsystem

Betriebstemperaturbereich [°C]
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH]
Isolationswiderstand [MQ]

natirliche Luftkiihlung
0 bis 40 (kein Gefrieren)*4
max. 90 (keine Kondensation)
Zwischen allen externen Klemmen und Gehéuse: 50 (500 VDC)
260 (Schraubmontage) 250 (Schraubmontage) 260 (Schraubmontage)
280 (DIN-Schienenmontage) 270 (DIN-Schienenmontage) 280 (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 Die Dateien kénnen von der SMC-Webseite heruntergeladen werden

+4 Der Betriebstemperaturbereich sowohl fiir Produkte der Controllerversionen 1 .xx und 2 .xx betragt 0 bis 4 0 °C. Einzelheiten zur Kennzeichnung der
unterscheidlichen Controllerversionen entnehmen Sie dem Web-Katalog.

EMarkenzeichen
EtherNet/IP® ist ein eingetragenes Warenzeichen von ODVA, Inc.
EtherCAT® ist eine registrierte Handelsmarke und patentierte Technologie, unter Lizenz der Beckhoff Automation GmbH, Deutschland.

Gewicht [g]

Beispiel Betriebsbefehl

Zusétzlich zur Schrittdaten-Eingabe von maximal 64 Punkten in jedem Kommunikationsprotokoll kann jeder Parameter in Echtzeit iber die numerische Dateneingabe geéndert werden.
« Alle numerischen Werte auBer ,Bewegungskraft’, ,Bereich 1“ und ,,Bereich 2“ kdnnen verwendet werden, um das Geréat mittels numerischer Befehle von JXCL1 zu betreiben.

<Anwendungsbeispiel> Bewegung zwischen 2 Punkten

Nr. | Bewegungsmodus | Geschwindigkeit | Position | Beschleunigung | Verzdgerung | Schubkraft | Trigger LV | Schubgeschwindigkeit| Stellkraft | Area 1 Area 2 |In Position
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 fur Servo ON

Sequenz 2: Befehl fur Ruckkehr zur Ausgangsposition

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

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

<Numerische Dateneingabe>

Sequenz 1: Befehl fiir Servo ON

Sequenz 2: Befehl fur Ruckkehr 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, wéhrend das Start-Flag eingeschaltet ist.

Die gleiche Operation kann mit jedem Betriebsbefehl durchgefiihrt werden.

Sequenz 1- | |
IR ]
Sequenz 2- |
-]
Sequenz 3— |
I > []
Sequenz 4- | |

¥ ZS\C



Abmessungen

Schrittmotor-Controll .
Hochleistungsaustarang Serie JXCEH/9H/PH

JXCEH

87 & 35

-
[N
]

o
2]

i_

84,2

64,2

161

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

DIN-Schienen-Anbausatz

97)

JXC9H

87 o 35

-
[N

Sy
@
I
o

iu

84,2

64,2

170
152,5

|
5
I
|

-
o
hees
s
o
h
Finy

©

5
193,2 (bei Entfernen der DIN-Schiene)
187,3 (bei Verriegelung der DIN-Schiene)

DIN-Schienen-Anbausatz

-

- —%U U

5
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Serie JXCEH/9H/PH

Abmessungen
I
JXCPH
87 o, 35
120, 8| 325
L
- © (@ac )
g
3 3|2 :
I 5] % !
© S| @
Qlz
% [a} 8
I I P | ====C |
Sl ol T v ==x=H|, O ——-— 2
] 3|8 Lo 0o Oy g BEGBAGBT
| £5 L] -
| | ———— =
3|8 -
Sle
il <o)
@ - e
2|® =hi=S
y© PWR
N— DIN-Schienen-Anbausatz
S
(97) 17,5
45
L
12,5 5,25 7.5
Abstand
(Abstand) o T
[Ie]
N N N N G ol © _
PPPPPPPPH ol
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 35,5 | 48 60,5 | 73 855 | 98 |110,5| 123 [135,5| 148 [160,5| 173 |185,5| 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
39
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Optionen

Schrittmotor-Controll .
Hoohlsistungsaustanrung Serie JXCEH/9H/PH

® Kommunikationskabel fiir Controllerparametrierung H Spannungsversorgungsstecker JXC-CPW
(D Kommunikationskabel JXC-W2A-C

32

=

51

3000

* Kann direkt an den Controller angeschlossen werden.

(2) USB-Kabel LEC-W2-U

HEE

(3Controller-Einstellset JXC-W2A

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

<Controller-Software/USB-Treiber>

- Controller-Software

- USB-Treiber (fir JXC-W2A-C)
Von der SMC-Webseite herunterladen: https://www.smc.eu

Systemvoraussetzungen Hardware

« Der Spannungsversorgungsstecker ist Zubehor

@ ceav @ ov
OJOYO ® Mm24v (B N.C.
OO ® EMG (B LKRLS

Spannungsversorgungsstecker
Klemmenbezeichnung Funktion Details
Gemeinsame Die M24V-Klemme, C24V-Klemme, EMG-Klemme und
Versorgung (-) LK RLS-Klemme liegen an gemeinsamer Leitung (-).
M24V | Motor-Spannungsversorgung (+) | Motor-Spannungsversorgung (+) am Controller
C24V  |Steuerungs-Spannungsversorgung (+)| Steuerungs-Spannungsversorgung (+) am Controller
EMG Stopp Signal (+) Positive Spannung fiir Stopp Signal Freigabe
LK RLS Entriegelung (+) Positive Spannung fir Entriegelung

ov

l Adapterkabel P5062-5 (Kabellange: 300 mm)

u:]]]l]] g T

300

0os

Windows®7, Windows®8.1, Windows®10

Kommunikations-
schnittstelle

USB 1.1 oder USB 2.0-Anschllsse

* FUr den Anschluss der Teaching-Box (LEC-T1-30JGLJ) oder des Controller-
Einstellsets (LEC-W2) an den Controller wird ein Adapterkabel bendtigt.

Anzeige

1024 x 768 oder hoher

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

H DIN-Schienen-Montagesatz LEC-3-D0

* Mit 2 Befestigungsschrauben

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

H DIN-Schiene AXT100-DR-[]

# Fir [ geben Sie eine Zahl aus der Zeilen-Nr. in der Tabelle auf den Seite 39 ein.

Siehe Abmessungen auf Seiten 38 und 39 fiir Befestigungsdimensionen.

B Teaching-Box

LEC-T1-3[E|G[ | @ ==

Teaching-BoxI

Lénge Antriebskabel [m]

[3] 3

4

Freigabeschalter |

SR> 7—-}

Freigabeschalter

Rk
bt
Stoppschatter

M Storfiltersatz

LEC-NFA

Inhalt des Satzes: 2 Stérschutzfilter
(Hergestellt von WURTH ELEKTRONIK: 74271222)

[==) [==]
o] — M
3 | —) W
o]
o
(42,2) (28,8) =

x Informationen zur Installation finden Sie in der Betriebsanleitung des
JXCEH/PH.

— Ohne
Spracheinstellung ® S | Ausgestattet mit Freigabeschalter
J Japanisch * Verriegelungsschalter fir JOG-
E Englisch und Priffunktion
o Stoppschalter
# Dig angezeigte Sprache kann zwischen PP :
Englisch oder Japanisch gewechselt werden. | G | Ausgestattet mit Stoppschalter |

Technische Daten

Element

Beschreibung

Schalter

Stoppschalter, Schalter zum Aktivieren (Option)

Lange Antriebskabel [m]

3

Schutzart

IP64 (auBer Stecker)

Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 50

Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Gewicht [g]

350 (auBer Kabel)
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Serie JXC5H/6H
Serie JXCEH/9H/PH

Antriebskabel (Option)

[Roboterkabel fiir batterielosen Absolutwertgeber (Schrittmotor 24 VDC)]

LE-CE-

Kabellange (L) [m] (Belegung)
1 1,5 AB
3 3 1
3 |5l
- 1]
8 8*1 4
A 10*1
B 15%1
C 20*1
x1 Fertigung auf
Bestellung
Gewicht
Produkt-Nr.  |Gewicht [g] Anm.
LE-CE-1 190
LE-CE-3 360
LE-CE-5 570
LE-CE-8 900 Robotikkabel
LE-CE-A 1120
LE-CE-B 1680
LE-CE-C 2210

Stecker A (14,2)
&l _ Stecker C (Belegung)
S SteckerB  ©§
Al w _tv 1
8 T 5
a o ST T , (135
ottt L E A ) |
= ] @
b T 15 16
= Stecker D 10
(30,7) L (11)
. Belegung Belegung
gl Stecker A hatsEive Stecker C
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/— A-3 blau 4
X Belegung . Belegung
Sl Stecker B _Abschirmung__ Aderfarbe | giocierD
Vce B-1 L. L. braun 12
Y [EY
Erdung A-1 “ ‘\ >OOO< “ ‘\ schwarz 13
A B-2 — — Rot 7
A A-2 E : >OOO< E : schwarz 6
B B-3 . orange 9
B A3 — XX — Schwarz 8
S04 000 Somarz |10
Mmoo Mo Schwarz 3

[Roboterkabel mit Verriegelung fiir batterielosen Absolutwertgeber (Schrittmotor 24 VDC)]

LE-CE-

Kabellénge (L) [m]

1,5

3

8*1

10*1

15%1

O > wiuvw =

20*1

x1 Fertigung auf
Bestellung

Fiir Motorbremse

und Sensor ¢

(Belegung)

Gewicht

Produkt-Nr.  |Gewicht [g] Anm.
LE-CE-1-B 240

LE-CE-3-B 460

LE-CE-5-B 740

LE-CE-8-B 1170 Robotikkabel
LE-CE-A-B 1460

LE-CE-B-B 2120

LE-CE-C-B 2890
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Stecker A
q] Stecker B — @] (14.2)
~|w©w
2 Sla Stecker D (Belegung)
8|~
|
[ § 5
Y | 53
& <| =15
o Stecker C g Stecker E 10
(30,7) N L (11)
. Belegung Belegung
Sl Stecker A PRalaiise Stecker D
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/— A-3 blau 4
. Belegung . Belegung
Signal | steckers _Abschirmung__ Adertarbe | SteokerE
Vce B-1 L. L. braun 12
[N [EEY
Erdung A1 0 + >OOO( 0 + schwarz 13
A B-2 - - Rot 7
A A-2 | : >OOO( | : schwarz 6
B B-3 orange 9
B A3 — XOOKX — Schwarz 8
SD+ (RX) B-4 ; ; gelb 11
SD-(TX) A4 v OO0 Schwarz 10
Bee00g fommmmmmmoes Moo 4 Schwarz 3
Sl Stecker C
Motorbremse (+) B-1 Rot 4
Motorbremse (-) A-1 )OOO( schwarz 5
Sensor (+) B-3 braun 1
Sensor (-) A-3 >OOO< blau 2

O
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Elektrische Antriebe
Batterieloser Absolut-Encoder
Produktspezifische Sicherheitshinweise

A I Vor der Handhabung der Produkte durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitsvorschriften. Weitere Hinweise

fiir elektrische Antriebe entnehmen Sie den ,Sicherheitshinweise zur Handhabung von SMC-Produkten® und der
~Betriebsanleitung“ auf der SMC-Website: https://www.smc.eu

\ Handhabung

/A Achtung

1. ID-Ubereinstimmungsfehler des Absolutwertgebers

® Bei der Anordnung von Antrieben

bei der ersten Einschaltung
In den folgenden Fallen wird nach der Einschaltung ein ,ID-Ubereinstimmungsfehler*
gemeldet. Fiihren Sie nach dem Zurlicksetzen des Alarms vor der
Verwendung zunéchst eine Riickkehr zur Referenzposition durch.
- Wenn ein elektrischer Antrieb angeschlossen wird und die
Spannungsversorgung zur Erstinbetriebnahme eingeschaltet wird*!
- Wenn der Antrieb oder Motor ausgetauscht wird
- Wenn der Controller ersetzt wird
«1 Wenn Sie einen elektrischen Antrieb und einen Controller mit der eingestellten
Bestellnummer erworben haben, wurde die Kopplung méglicherweise bereits
vorgenommen, sodass der Alarm nicht ausgel6st wird.

»ID-Ubereinstimmungsfehler

Der Betrieb wird durch die Abstimmung der Geber-ID auf der Seite des
elektrischen Antriebs mit der im Controller registrierten ID erméglicht.
Dieser Alarm tritt auf, wenn die Geber-ID nicht mit dem registrierten Wert
des Controllers iibereinstimmt. Durch das Zurlicksetzen dieses Alarms
wird die Geber-ID erneut im Controller registriert (gekoppelt).

Wenn ein Controller nach Abschluss der Kopplung gewechselt wird

Geber-ID-Nr. (+ Die folgenden Zahlen sind Beispiele.)
Antrieb 17623 17623 17623 17623
Controller 17623 17699 17699 17623
D-Ubereinstimmungstehler ist aufgetreten? Nein Ja Fehlerriickstellung = Nein

Geber-ID-Nr. auf
der Controller-
Seite

Geber-ID-Nr. auf der
Antriebsseite

Die ID-Nummer wird automatisch Uberprift, wenn die Steuerungs-
Spannungsversorgung eingeschaltet wird.
Wenn die ID-Nummer nicht Ubereinstimmt, wird ein Fehler ausgegeben.

2. In Umgebungen, in denen starke Magnetfelder vorhanden
sind, kann die Verwendung eingeschrénkt sein.
Im Drehgeber wird ein magnetischer Sensor verwendet. Wenn der Antrieb in
einer Umgebung eingesetzt wird, in der starke Magnetfelder vorhanden sind,
kann es daher zu Fehlfunktionen oder Ausféllen kommen.
Setzen Sie den Antriebsmotor keinen Magnetfeldern mit einer magnetischen
Flussdichte von 1 mT oder mehr aus.
Bei der Installation eines elektrischen Antriebs und eines Druckluftzylinders
mit Signalgeber (z. B. CDQ2-Serie) oder mehrere elektrische Antriebe
nebeneinander, muss ein Abstand von 40 mm oder mehr um den Motor
eingehalten werden. Siehe die technische Zeichnung des Antriebsmotors.

in Druckluftzylinder mit Signalgeber kann
nicht im schattierten Bereich installiert werden.

P
Z

SMC Antriebe kénnen mit ihren Motoren nebeneinander angeordnet werden.
Bei Antrieben mit eingebautem Signalgeber-Magneten (Serien LEY und LEF)
ist jedoch ein Abstand von mindestens 40 mm zwischen den Motoren und der
Stelle, an der der Magnet vorbeigefiihrt wird, einzuhalten.

Bei der Serie LEF befindet sich der Magnet in der Mitte des Tisches, wéhrend
er sich bei der Serie LEY im Bereich des Kolbens befindet. (Einzelheiten
finden Sie in der technischen Zeichnung im Katalog).

Sie kébnnen mit ihren Motoren nebeneinander
angeordnet werden.

=

O o
Achten Sie darauf, dass sich die Motoren nicht in unmittelbarer Nahe der
Stelle befinden, an der der Magnet vorbeigefihrt wird.

L) &

Motor

=T

Bereich des eingebauten
Magneten des elektrischen
Motor Antriebs (Spindelmutter)

5
Halten Sie einen
Abstand von 40 mm
Bereich des eingebauten ) oder mehr ein.

Magneten des q

elektrischen Antriebs

(Schlitteneinheit)

3. Die SteckergréBe des Motorkabels unterscheidet

sich von der des elektrischen Antriebs mit einem
Inkrementalgeber.
Der Motorkabelstecker eines elektrischen Antriebs mit einem
batterielosen Absolutwertgeber unterscheidet sich von dem
eines elektrischen Antriebs mit einem Inkrementalgeber. Da die
Abmessungen der Steckerabdeckungen unterschiedlich sind, sollten
Sie bei der Konstruktion die nachstehenden Maf3e berlicksichtigen.
65 24

Abmessungen der Steckerabdeckung des batterielosen Absolutwertgebers
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CE/UKCA/UL-Konformitatsliste

* CE-, UKCA- und UL-konforme Produkte finden Sie in den folgenden Tabellen und auf den folgenden Seiten.

M Controller ,O" Konform ,,x“: Nicht konform Stand Februar 2022
kompatibler Motor Serie UK s kompatibler Motor Serie UK c@us
CA (oo | Zeffet . D) CA [Koomi] Zetiie:N. D)
JXCE1 O O E480340 LECSA O @) E466261
JXC91 O | O | E480340 LECSB-T O | O | E466261
JXCP1 O | O | E480340 LECSC-T O | O | E466261
Schrittmotor JXCD1 O O | E480340 AC-Servomotor LECSN-T O | O*1 | E466261
(Servo/24 VDC) JXCL1 O | O | E480340 LECSS-T O | O | E466261
JXCM1 O O E480340 LECYM @] X —
LECP1 O O E339743 LECYU O X —
LECP2 ) @) E339743 | .1 Nur die Option ,,Ohne Netzwerkkarte® ist UL-konform.
LECPA O O E339743
JXC51/61 O O E480340
JXCE1 O | O | E480340
Schrittmotor JXC91 O | O | E480340
(Batterieloser JXCP1 O O | E480340
Absolut-Encoder) JXCD1 O | O | E480340
JXCL1 O | O | E480340
JXCM1 O O E480340
Schrittmotor in High J)‘(lg:(gFE":H 8 8 Ejgggjg
Performance Ausfiihrung JXCOH o o E480340
ey JXCPH | O | O | E480340
Servomotor
(24 VDC) LECA6 O | O | E339743
JXC73 @) x —
Schrittmotor
(Servo/24 VDO) jﬁggg 8 : =
JXC92 O X —
Hl Antriebe ,0“ Konform ,x“ Nicht konform Stand Februar 2022
kompatibler Motor Serie UK cMAus kompatibler Motor Serie UK s
CA (oo | Zerifet . Deery) CA [Kiomia] Ztiie:N. D)
LEFS o X — LEFS @) X —
11-LEFS O X — 11-LEFS O X —
25A-LEFS O X — 25A-LEFS (@) X —
LEFB o X — LEFB @) X —
LEL O | x — S&Q’%’B‘g‘)’r LEY O [ x -
LEM O X — LEY-X5/X7 | O X —
LEY o X — LEYG @) X —
25A-LEY @) X — LES @) X —
SeTsEr LEY-X5/X7 | O X — LESH O X —
(Servo/24 VDC) LEYG o X — LEFS @) X —
LES O X — 11-LEFS O X —
LESH O X — 25A-LEFS (@) X —
LEPY o X — LEFB @) X —
LEPS O X — LEJS O x —
LER O X — 11-LEJS (@) X —
LEHZ | O | x — AC-Servomotor I 55R1EJS | O | x -
LEHZJ o x — LEJB @) X —
LEHF O X — LEY25/32/63| O X —
LEHS o X — LEY100 @) X —
LEFS o x — LEYG @) X —
LEFB O X — LESYH (@) X —
LEKFS ©) X — # Antriebe, die als einzelne Einheiten bestellt werden, sind nicht
) LEY O | x — UL-konform.
Schrittmotor LEY-X8 @) X —
(Batterieloser LEYG ©) x —
Absolut-Encoder) LES O X —
LESH O X —
LESYH o x —
LER o x —
LEHF O X —
Schrittmotor in High
Performance Ausfihrung LEFS O X —
(24VDO)
Schrittmotor
(Batterieloser Absolut-Encoder LEFSLIG o X —
in High Performance
Ausfiihrung) LEG O | x -
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CE/UKCA/UL-Konformitatsliste

H Antriebe (bei Bestellung mit einem Controller) ,O" Konform ,x“: Nicht konform ,-“: Nicht zutreffend Stand Februar 2022

JXC51/61 JXCEH JXCO1 JXCP1 JXCD1
kompatibler Motor Serie € oA us € oA us € oA us € oA us € oA us
UK UK UK UK UK
CA (oot Zeiter v peerv) | S [Keiomat] ZetikeNe Deev) | SO [omomiat] e 0t | P [Konfomi ] ZerikerNe Deteitv) | ©P [Konfomia | ZerieN: Daee]
LEFS O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
11-LEFS | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
25A-LEFS | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEFB O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEL O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEM O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEY O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
25A-LEY | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
Schrittmotor LEY-X5/X7 | O X — O X — O X — O X — O X —
(Senvo/24 VDC) LEYG O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LES O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LESH O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEPY O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEPS O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LER O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEHZ O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEHZJ O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEHF O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEHS O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
JXCLA1 JXCM1 LECP1 LECP2 LECPA
kompatibler Motor Serie c € s c E s ( € s c E s ( E M us
UK UK UK UK UK
CA [oromiat | Zeikee v peerv) | S [Ketomat] ZtikeeNe Desv) | SO [Kotonit] e Datete) | C P [Konfomit | ZertikarNe Detite) | ©P [Konfomi | ZerierN: D]
LEFS O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
11-LEFS | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
25A-LEFS | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LEFB O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LEL O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LEM O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEY O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
25A-LEY | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
S LEY-X5/X7 | O | x — O | x — O | x — — [ = — O [ x —
(Seno24 VDC) LEYG O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LES O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LESH O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LEPY O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LEPS O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LER O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LEHZ O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LEHZJ O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LEHF O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LEHS O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
% SMC 44



CE/UKCA/UL-Konformitatsliste

H Antriebe (bei Bestellung mit einem Controller) 0« konform ,x* Nicht konform ,-*: Nicht zutreffend Stand Februar 2022
JXC51/61 JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1

kompatibler Motor Serie € oA us € oA us € oA us o\ us 4 oM\ us
UK UK UK UK
CA oot zeitern Deerv) | S [Kertomat ]zt Deev) | S P [omomit] et D) Fortomia | 2zt Datee) | ©P [Korfomia | Zefvet Deer\y)
X — X — X — X — X —

LEFS
LEFB
LEKFS
LEY

Schrittmotor LEY-X8
(Batterieloser LEYG
Absolut-Encoder) LES
LESH
LESYH
LER
LEHF

I
nc N
olo|ojolojolololololo] BR fm

olo|ojolofolojolololo
XX [X X [ X [X|X[X[X X
[
olo|ojolofolojolololo
XX [X | X [X[X X [X[X[X
[
olo|ojolofojojolololo
XX [ XX |X | X [X|X|X [X
|
XXX [X X [X[X [X|X X
[l
olo|ojolofolojolololo
XXX [X X [X X [X|X|X
|

JXCL1 JXCM1
cAlus cAlus

Konformitét | Zertfikat-\r. (Datei-hr) Konformitét | Zertfkat-\r Datei-hr)
X — X —

kompatibler Motor Serie

LEFS
LEFB
LEKFS
LEY

Schrittmotor LEY-X8
(Batterieloser LEYG
Absolut-Encoder) LES
LESH
LESYH
LER
LEHF

nc N

ololojolojolololololo]| B fm
[

nc N

ololojolojolojolololo]| BR fm

XX [X X [X[X|X[X[X|X
XX [X[X[X[X|X|X[X]|X
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CE/UKCA/UL-Konformitatsliste

Hl Antriebe (bei Bestellun

mit einem Controller) ,O": Konform ,x*: Nicht konform ,-*: Nicht zutreffend ~ Stand Februar 2022

JXC5H/6H JXCEH JXC9H JXCPH
kompatibler Motor Serie € oA us € oA us € M\ us € o\ us
UK UK UK UK
CA oot Zeiheen Deerv) | S [Keromiat] et Deev) | © P [onfomit ] ZerkerN: Detite) | ©P [Kortomia | Zerieh. Dae)
Schrittmotor in High
Performance Ausfiihrung LEF @] O | E339743 | O O | E339743 | O O | E339743 | O O | E339743
(24VDC)
Schrittmotor
(Batterieloser Absolut-Encoder LEFSLIG X — X — x — x —
in High Performance
/gusfﬂhrung) LEG O | x — X - x — x —
LECA6
kompatibler Motor Serie ( € A -\t
UK
CA (oo | Zeifet v Do)
LEFS O | O | E339743
11-LEFS | O | O | E339743
25A-LEFS | O | O | E339743
LEFB O | O | E339743
Servomotor LEY O | O | E339743
(e vy LEY-X5/X7 | O | x —
LEYG O | O | E339743
LES O | O | E339743
LESH O | O | E339743
LECSA* LECSB-T*! LECSC-T* LECSN-T*' LECSS-T*
kompatibler Motor Serie c € oM c E cMus c E cMus c E s c E s
UK UK UK UK UK
CA [¥ortomi | ZetteN D) | SO [Horfomi | ZetieN D) | © P [Honkmia | ZetieN: D) | © P [Forkomia | ZetiarN: D) | S P [Horkmita | ZetfaN: Day)
LEFS O | O | E339743 | O | x — O | x — O | x — O | O | E339743
11-LEFS | O | O | E339743 | O | x — O | x — O | x — O | O | E339743
25A-LEFS | O | O | E339743 | O | x — O | x — O | x — O | O | E339743
LEKFS O X — O X — O X — O X — O X —
LEFB O | O | E339743 | O | x — O | x — O | x — O | O | E339743
LEJS O | O | E339743 | O | x — O | x — O | x — O | O | E339743
AC-Servomotor 11-LEJS O O | E339743 | O X — O x — O x — O O | E339743
25A-LEJS | O | O | E339743 | O | x — O | x — O | x — O | O | E339743
LEJB O | O | E339743 | O | x — O | x — O | x — O | O | E339743
LEY25/32/63| O | O | E339743 | O | x — O | x — O | x — O | O | E339743
LEY100 — | = — O X — @] X — @] X — @] X —
LEYG O | O | E339743 | O | x — O | x — O | x — O | O | E339743
LESYH O X — @) X — O X — O X — O X —
LECYM-V LECYU-V
kompatibler Motor Serie c € A- 1 c E -\
UK UK
CA (oot | Zether v Deerv) | SO [Roomiat] et Dae)
LEFS O | x — O | x —
11-LEFS_| O | x — O | x —
25A-LEFS | O | x — O | x —
LEFB O | x — O | x —
LEJS O [ x — O | x —
11-LEJS | O | x — O | x —
AC-Servomotor 25A-LEJS o) » — o) » —
LEJB O | x — O | x —
LEY25/32/63] O | x — O x —
LEY100 | O | x — O | x —
LEYG O [ x — O | x —
LESYH O | x — O | x —
#1 Auf dem Gehause des AC-Servomotors befindet sich ein ,UL Zertifizierung“-Zeichen.
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/\ Sicherheitsvorschriften

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

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

Achtung verweist auf eine Geféhrdung 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.

/A\ Gefahr:

A Warnung

1. Verantwortlich fiir die Kompatibilitat bzw. Eignung des Produkts ist
die Person, die das System erstellt oder dessen technische Daten
festlegt.

Da das hier beschriebene Produkt unter verschiedenen
Betriebsbedingungen eingesetzt wird, darf die Entscheidung Uber dessen
Eignung fur einen bestimmten Anwendungsfall erst nach genauer Analyse
und/oder Tests erfolgen, mit denen die Erfullung der spezifischen
Anforderungen Uberprdft 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 sténdig die
Eignung aller Produktdaten tUberprifen und dabei im Zuge der
Systemkonfiguration alle Méglichkeiten eines Gerateausfalls ausreichend
berucksichtigen.

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

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

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

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

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

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

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

1) ISO 4414: Pneumatische Fluidtechnik -- Empfehlungen flr den
Einsatz von Geréaten 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 Mdglichkeit 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 Ausféllen und eine
regelmaBige Funktionsprufung erfordern.

Bitte kontaktieren Sie SMC damit wir lhre 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 Ihr
Einverstandnis, bevor Sie das Produkt verwenden.

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

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

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

A\ Achtung

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

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

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



Montagemoglichkeiten

Montage mit Befestigungselement

Flansch vorne . }

Flansch hinten

Gabelbefestigung

L stoBfreier Transfer

Zentrale:

TBT Technisches Biiro Traffa e.K.
Theodor-Heuss-5tr. 8

71336 Waiblingen

Tel..  +49(0)7151/60424-0

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

Web: www.traffa.de

Anwendungsbeispiele

Push-
anwendung

Anschlag

Schubbetrieb

NL Bayern:

TBT Technisches Biiro Traffa e.K.
Schoneckerstr. 4

91522 Ansbach

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

Web: www.traffa.de
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