Controleur pour moteur

pas a pas C€ & s
® E/S paralléeles >

® Moteur pas a pas (Servo/24 VCC)
® 64 points de positionnement

| Modéle programmable

Serie JXC51/61

® Moteur pas a pas (Servo/24 VCC)
® 64 points de positionnement
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Type a entrée di Type a entrée di Type a entrée di

EtherCAT® 3 EtherNet/IPT PROFINET
Séerie JXCE1 Séerie JXC91 Série JXCP1
Réseau compatible Réseau compatible Réseau compatible
EtherCAT= Ethen 'et/IP Zaoag”

Type a entrée di ' Type a entrée di Type a entrée di

DeviceNet™ I0-Link CC-Link
Série JXCD1 Serie JXCL 1 Séerie JXCM1
Réseau compatible g Réseau compatible Réseau compatible
Device: ‘et - QIO-Link CCeLink
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Contréleur de moteur pas-a-pas série JXC

0.8
ACT
Logiciel de paramétrage de contréleur ACT Controller 2 %

Logiciel de paramétrage de contréleur ACT Controller 2 facile a utiliser (pour PC)

Nombreuses fonctions disponibles en mode normal (par rapport au logiciel ACT Controller actuel)

® Définition des paramétres et paramétrage des données de positionnement

# Les utilisateurs disposant d'ordinateurs avec
des spécifications autres que Windows

View(y) Action(s) Window(W) Option(Q) _Help(t) _Data witing tool for C-BC

10/64 bits doivent utiliser le logiciel ACT
=N Controller actuel.
. - |  exoncd]
No.| Pamemcname | oMM | B Mo Parametername | Comoler
=
Move M. ] RS B DS CSURNIIES e s ko= il = e R e el ‘"h_ Comment
1
z
i
T q
e Vérification des alarmes
[E=]= o [B]=]
01-051 1 Alarm Data
No. Code Alag ? Operation data error
- Name [Operation data erro ] Yol Coi ]
A0 Eoa ERyhe sepasta B tents [The step data is not registered. |
; Condition [Fo ; P Cumulative Alarm Data &
P ooerating time
4 is commanded through PLC, this al | be 27 0:00:00 192: Encoder error
5 ding on the input signal interval and the holding
~ :00:00 192: Encoder error
; 29 0:00:00 192: Encoder error
8 30 0:00:07 193: Polarity not found
o a1 1:00:00 192: Encoder error
Countermeasure | (
1|16 . 2 30000 192 Encoder error
33 F00:00 15% AbEnc ID ALM
kL 3:03:28 144 Over speed v
* Access to Log Data
he step data is "Blank (Invalid data)". requires: No Alarms are
‘orm test operation by the teaching active and Servo OFF.
- * Supported controller: JXC
How to deactivate [RESET in * Only alarms in alarm grou.. | GetLog Data
For L PA controllers
RESET SVON input
En cas d'alarme, la description détaillée et les mesures de En cas d'alarme, le temps de
correction peuvent étre vérifiées. démarrage cumulé du contréleur peut

étre vérifié.

® Monitoring

. Display £-51
Wave monitor .

S10p updating the screen while

a

B suus

m o ouput | ourt
» WovE ] output BuUSY

g m e oupt e
Setup the sampling time ~~ Samplingtme: 60 {5/ ms

Les courbes des signaux de position, vitesse, force et entrée/sortie pendant le fonctionnement peuvent étre mesurées.

# Le monitoring n'est pas disponible lorsque la fonction de test de fonctionnement d'ACT Controller 2 est utilisée.



Contrdleur de moteur pas-a-pas Serie JXC

Modele programmable série JXC51/61 -5

ACT ]
. Logiciel de paramétrage de contréleur ACT Controller 2 ‘%

e Outil d'écri C-BC . : . )
util d'ecriture JXC-B e Fonctions d'extension personnalisables
a . Setup
Basic settings Plugins available
e Comms settings Data writing tool for JXC-BC 1.2.0.0 (V1.10) Move Up tem
- Plugins Data Log Viewer 1.0.00
Parameter 12,00 (v4.20) showe Down lims
Status 1000 ——Auu Plugin
B (Dot wrtng too for .8 Step Data 1.2.0.0 (V1.00)
o Teaching 1.0.00
Select write contents and confirm actuator and controller Wave Monitor 1200
Wite controllernames: USB Seria Port (COM3)
i 01 - JXCMI*-LEV328-30 Data writing tool for JXC-BC
] e actustorname IXCILEFS16A-100 GRES: - AR [ oramoters=
Wirite contents: Parameter

StepData

Les fonctions d'extension sont affichées et I'ordre d'affichage est
personnalisable. Les utilsateurs peuvent ajouter les fonctions dont

- = ils ont besoin.
En mode normal, différents types de test (fonctionnement du
L'outil d'écriture permet de saisir les parametres et les données programme, opération jog, déplacement a vitesse constante,
de positionnement de l'actionneur connecté sur un contréleur etc.), le contréle de I'état du signal, le basculement instantané
vierge de la série JXC. entre japonais et anglais, et d'autres fonctions sont disponibles.

Pour une utilisation immeédiate, travaillez en mode facile.

Le paramétrage des données de positionne-

01-LEVazB-100 . | ment, différents tests et la vérification de |'état
| peuvent étre effectués sur un seul écran.
No. 0 Position 000 mm Speed 0 mm/s Force 0 % ‘
Jog Move Distance 100 2 mm Move ‘
Move Speed 10  mm/s
Reset } Show Alarm )
Step Data List Item setting
)pe’r‘:ﬂons Move M Smp’;efg Position "‘A"c‘/cgz D"e;/csehl2 PushingF TriggerLV ushingSp Mv\g/"ngF Alvr?:‘1 A'r::‘Z In F'umsn Comment

0
1(Posn) Absolute 100 10000 3000 3000 0 100 000 200 050
2(Posn) Absolute 100 000 3000 3000 0 100 000 200 050

Controleurs compatibles Pour télécharger le logiciel de paramétrage

. Cliquez ici pour des détails.
Contréleur avec

sous-fonction STO Operation Manuals Yy, Sur le site internet de SMC

série JXCmF - Documents/Télécharger

R ¢ o FGHIIKLMN G PORS T UVIIX 2 P 2
Manuels d'utilisation

~~~~~~ Actionneurs électriques

= L 4

Outil de paramétrage (logiciel
de paramétrage)

‘ ;wm\‘ambw

Controleur de
moteur pas a pas
série JXCm1

JTSTE] enterproductname seies, el

Q

Modele
programmable
série LECAG

Modeéle a entrées
impulsionnelles

série LECPA

Logiciel de paramétrage Logiciel de paramétrage
ACT Controller 2 ACT Controller 2

Windows®10 (64 bit)

/\Précaution
Les utilsateurs disposant d'un contréleur autre que ceux listés ci-dessus
doivent utiliser le logiciel de paramétrage actuel ACT Controller.

SMC b

N



Controleur de moteur pas-a-pas Serie JXC

Modéle programmable série JXC51/61 -5 1

Boitier de commande

OMode normal

® L es données relatives aux étapes Menu Axe 1
multiples peuvent étre stockées Données de positionnement
dans le boitier de commande et Paramétre Etape Axel |
transférées au controleur. Test Etape n 0 4| Test DRV Axe 1
. o 5 : _ — Y | Etapen® 1
~lEse qqntmu WEELEL S eoiiees Ecran du menu principal| MouvementMOD  v| p 2 123.45 my Hors mon. Axe 1
de positionnement. = 0s :
2 A sy Ecran de réglage des BUSYL ] 4
Ecran du boitier de commande o e G et SVRE[@]
................................................... = p Ecran de test SETON[ ] v
© Chaque fonction (réglage des données | ';

de positionnement, test, surveillance, Ecran de surveillance

etc.) peut étre sélectionnée a partir du
menu principal.

OMode facile

® L ‘écran sans défilement favorise la @ YL E L S LSt Exemple de vérifcation de I'état de fonctionnement
facilité de réglage et d'utilisation.

® Choisissez une icone dans le

1er écran 1er écran

iar & 4 i EEZ o B-A?z MONITOR
premier écran pour sélectionner 2 )
une fonction. TL | e | o -y i | Sap 1 E
7 e v B N .
® Réglez les données ALRME | Joc | sETTRY] eme ecfan aarM | o | seTTin 2éme écran
- J 4p Etape Axe 1 0 D> 5
de positionnement — Eaper’ 0 M
3rifi Posn [ 123.45mm tape n°
et ve.rlflez le Vitesse |, 100 mm/s Posn 12.34 mm
moniteur sur le Aprés avoir saisi e Vitesse 10 mmis
deuxieme écran. les valeurs,vous pouvez les v - :
enregistrer en appuyant sur « SET ». L'état de foncnonngment
peut étre vérifié.
Ecran du boitier de commande | Etape Axe 1 Etape Axe 1
, a e - o - o
o Les données peuvent étre définies en FEtapen® | T Etapen® LI

saisissant uniguement la positionetla | Posn  50.00 mm | “““““" ‘Posn.  80.00 mm |
vitesse. (D'autres conditions sont prédéfinies.) | Vitesse 200 mm/s | Vitesse 100 mm/s

______________________________________________________________________

s N

L'actionneur et le controleur sont fournis en tant qu'ensemble. (Ils peuvent également étre commandés séparément).

Vérifiez que la combinaison du contr6leur et de I'actionneur est correcte.

<Vérifiez les points suivants avant utilisation.>

(D Vérifiez le numéro de modeéle sur I'étiquette de I'actionneur. Cette référence doit correspondre a celle du contréleur.
(2 Vérifiez que la configuration 1/O paralléle correspond (NPN ou PNP). W

Contrdleur

» @




Controleur de moteur pas-a-pas Serie JXC

Réseau bus de terrain

Modele a entrée directe EtherCAT/EtherNet/IP™/
PROFINET/DeviceNet®/I0-Link/CC-Link

Controleur de moteur pas a pas/série JXCL] - 18

I\ W Logiciel de paramétrage de
contréleur ACT Controller 2

®

EtherCAT Etheri\‘et/IP Devicei'et @ Io Link (Corink
L I Avec Avec Avec Avec
sous- sous- sous- sous-
; fonction fonction fonction I fonction
STO STO STO ‘ STO
] - . }‘ - /
JXCE1 JXCEF JXCQ1 JXCQF JXCP1 JXCPF JXCD1 JXCL1 JXCLF JXCMA1
©Deux types de commande ©OCablage en série par les port IN et OUT.
Sélection des données de positionnement : Deux ports de communication sont fournis.
fonctionnement par appel de ligne des données « Pour le type DeviceNet® et le type CC-Link, le cablage de
de mouvement, prédéfinies dans le controleur. dérivation est possible avec un connecteur de double voie.
Données de positionnement directes : * point a point dans le cas de 10-Link

I'actionneur fonctionne par l'utilisation de valeurs API — ‘
telles que la position et la vitesse depuis I'API. .III e
N - . . ]
©Controle numérique disponible =

Les informations numériques, telles que la
vitesse actuelle, la position actuelle et les codes
d'alarmes, peuvent étre visualisées depuis I'API.

Application

Protocoles de communication

API R ) o Installation additionnelle
Les systemes pneumatique et électrique possible sur un réseau
peuvent étre installés sous le méme protocole. existant

m—  Actionneurs lecriques
EtherCAT®‘- Base
Ethen\'et/IP

®

T

Devicei'et
@ IO-Link
CC-Link

\_

ACT
. Logiciel de paramétrage de contréleur ACT Controller 2

Logiciel de paramétrage de contréleur ACT Controller 2 facile a utiliser (pour PC)

Nombreuses fonctions disponibles en mode normal (par rapport au logiciel ACT Controller actuel)

e Définition des parametres et paramétrage des données de positionnement ~ ® Outil d'écriture JXC-BC
@ Vérification des alarmes ® Fonctions d'extension personnalisables
® Monitoring

= Les utilisateurs disposant d'ordinateurs avec des spécifications autres que Windows 10/64 bits doivent utiliser le logiciel ACT Controller actuel.

SMC 3

N



Controleur pour moteur pas a pas Serie JXC

Controleur avec sous-fonction STO série JXCLIF

J\eAW Logiciel de paramétrage de
controleur ACT Controller 2

Fonction de sécurité/STO, SS1-t (EN 61800-5-2)

Lorsque le signal STO est envoyé par le dispositif de sécurité, la fonction SS 1 -t s'exécute, puis

l'unité passe a la fonction STO et I'alimentation électrique du moteur est coupée.
Vitesse Fonction SS1-t : f?;fcet ii;og '|]o_ Décélération puis passage a la
Fonction STO : Safe Torque dff — L'alimentation électrique du

moteur est coupée.

Arrét catégorie 1

Vitesse

Entrée STO1/STO2

(Controle) 1

——CssrO——esT0

Alimentation moteur I

Exemple de connexion d'un dispositif externe

Contrdleur avec sous-fonction STO
JXCOFO-O
£Am

API

Dispositifs de sécurité

Capteur de zone Bouton d’urgence API de sécurité

Actionneur électrique

EN 61508 SIL 3*1 SIL (Niveau d'intégrité de sécurité — Safety integrity Level)

EN 62061 SIL CL 3*1 Niveau d'intégrité de sécurité tel que défini par la norme internationale IEC 61508/62061
EN ISO 13849-1 Cat.3PL e Il existe 4 niveaux de sécurité, le plus bas étant le SIL 1 et le plus élevé le SIL 4.

EN 61800-5-2 STO, SS1-t PL (Niveau de performance — Performance Level)

Echelle utilisée pour définir I'aptitude des piéces liées a la sécurité a exécuter une
fonction de sécurité telle que définie par la norme internationale ISO 13849.

Functional
‘Satety < Il existe 5 niveaux de fonction de sécurité, le plus bas étant PL a et le plus élevé étant PL e.

Safety

#1 Le niveau d'intégrité de sécurité ci-dessus est la valeur max. Le niveau atteignable dépend
de la configuration et de la méthode d'inspection du composant. Reportez-vous au
« Manuel de sécurité : JXC#-OMYO0009 » pour plus d'informations.

4 ZSNC



Controleur pour moteur pas a pas Serie JXC

Construction du systeme / E/S a usage général

Fourni par le client

@Actionneur électrique
modeéle guidé > e  —

API

Alimentation électrique
pour signal E/S 24 VDC

@ Céble E/S [p.16

LEC-CN5-0J

@ Controdleur*1

Catalogue Web

@ Cable d'actionneur*! EIEE

Cable standard Cable robotique
LE-CP-(-S LE-CP-0OJ

=1 Peut étre inclus en option. Voir la page
« comment passer commande » de |'actionneur.

Vers MOT

Fourni par
le client Vers PWR
Alimentation 4
pourzio\r;ggleur, W Modeli);zg:sar/::mmable Céble de communication @--------
@ Connecteur d {ifRnta- .16 (83 m)
tion électrique 0.8
(Accessoires)
@ Boitier de commande @ Cable de communication pour le réglage du controleur @ Cable de conversion*
(Avec cable de 3 m) FEID Cable de communication : JXC-W2A-C P5062-5
LEC-T1-30G0 Cable USB : LEC-W2-U (0.3m) [p.16 ]

Le cable de conversion peut
étre utilisé pour connecter ce
contrdleur au boitier de
commande optionnel [LEC-T1]
proposé avec la série LEC.

<Logiciel de paramétrage du contréleur/ lecteur USB>

- Logiciel de paramétrage du contrdleur

- Lecteur USB (Pour JXC-W2A-C)

= Télécharger sur le site internet de SMC :
https://www.smc.eu

@Cable USB
(type B, A-mini)
(0.8 m)

@ Cable de conversion

O
2



Controleur pour moteur pas a pas Serie JXC

Construction du systeme / Réseau de bus de terrain

(EtherCAT®/EtherNet/IP™/PROFINET/DeviceNet™/IO-Link/CC-Link, Type a entrée directe)

@ Actionneur électrique série LEY/LEYG série LER
--@ Cable de I'actionneur [FEENT) £ Série LEKFS Série LEL
Codeur compatible ] Absolu sans - : série LEF série LEPY/LEPS
Type o Incrémentale "~ ..o o .~ série LESYH série LEH
Cable standard LE-CP-0-S . (d* : série LES/LESH série LEM
Cable robotique LE-CP-[] LE-CE-[]
Fourni par Fourni par Fourni par Fourni par Fourni par
le client le client le client le client le client
t @ Fourni Fourni @ Fourni @ Fourni @ Fourni
par le client par le client par le client par le client par le client
Dispositif de Dispositif de Dispositif de Dispositif de
sécurité sécurité sécurité sécurité
Avec sous- Avec sous- Avec sous- Avec sous-
fonction STO fonction STO .| fonction STO fonction STO
EtherCAT™ |  EthercAT™ Etheriet/IP | Etheri‘et/IP P aaas Devicei ‘et @10-Link @ 10-Link
&
H.H
Vers ENC &= o Vers Sl
S| o] o o ;] Vers SI
Vers MOT o | Rt o Rt =i
LB E - - —— H — -
JXCE1 == H JXC91 st JXCP1 b 4 JXCD1 JXCM1
Vers PWR JXCEF | JXCOF JXCPF 1}
@ Connecteur
d'alimentation électrique o F
(EESSEI [ 2 26 ) b @ Connecteur de signal @ Connecteur de
. . STO JXC-CSTO ¥ signal STO
Fourni par le client (Accessoires) JXC-CSTO
Alimentation g : (Accessoires)
pour contréleur, - S :
24VDC H m
@ Connecteur de @ Connecteur de @ Connecteur de
communication pour communication pour communication pour
DeviceNet® . 26 CC-Link ) [0-Link [ p. 26 )
V| GLEERGIGTIE JXC-CD-S W LEEGIGTE LEC-CMJ-S \[GLEERC G JXC-CL-S
GELIEEIRY JXC-CD-T GELMICTENRN LEC-CMJ-T (Accessoires)
Cable de communication @
[p.25 JERY
@ Boitier de commande @ Cable de communication pour le réglage du contrdleur @ Cable de conversion*'
(Avec cable de 3 m) PRI Cable de communication : JXC-W2A-C p. 25 P5062-5 .25 §
LEC-T1-300GO Cable USB : LEC-W2-U (0.3 m)
<Logiciel de paramétrage du contrdleur/ lecteur USB> Le cable de conversion peut
- Logiciel de paramétrage du contréleur étre Uhtlllse pour connecter ce
- Lecteur USB (Pour JXC-W2A-C) contréleur au boitier de
* Télécharger sur le site internet de SMC : commande optionnel [LEC-T1]
https://www.smc.eu proposé avec la série LEC.
= 5}
T —_— [ REER =
Lo | T : =
@Cable USB @ Cable de conversion
) (type B, A-mini) m
PC (0.8 m)
#1 Un cable de conversion est également nécessaire pour connecter le contréleur de la série JXCLI1 et le cable de communication
(LEC-W2A-C) de la série LECL]. (Un cable de conversion n'est pas requis pour la série JXC-W2A-C.)

SVC
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Controleur (modeéle programmable) série JXC51/61

Pour passer commande ..o

JXC51/61 Synchronisation des signaux ...
Cable d'actionNeur ..ocoooovooeeeeeeeeeeeeeeeeee
Options : Céable d'actionneur ..o,

OPLION & oo

Contréleur pour moteur pas a pas série JXCEL1/91/P1/D1/LLI/M1

EtherCAT™ . EtherNet/IP 2280 Pour passer commande ..........ccccocooviiiiiiiiini
‘ ‘ Caractéristiques techniques ...,
: i Exemple de commande ...
| DIMENSIONS et
3 Cable d'actionneur ...
8 4 . R .
" Options : Cable d'actionneur ...
JXCEH1 JXCEF JXco1
A : .
fonction STO OPtioNS oo
DeviceNet @ IO-Link \
P
‘/ ‘/
JXCD1 JXCLA1 JXCLF  JXCM1
Avec sous-
fonction STO
Précautions relatives aux différences de versions du controleur .......ccccoviiiiiiiiiiiii

O
2

Caractéristiques techniques ...
Procédure de montage ........cccocooooeiiiiciii
DiMeNSIONS .o oiiiiiiiii e
Exemple de cablage ...
.................. p.12
.............. p.13

Paramétrage des données de positionnement

.............. p.10

.............. p. 15
............... p. 16

p. 18
p. 19
p. 19
p. 20
p. 23

............... p. 24



Controleur
(Modele programmable) C € u

Serie JXC51/61 AL s

Pour passer commande

JXC|6/1[7]1
o 00 o

0 Type 1/0 paralléle 9 Montage 9 Longueur de céble I/0 [m] 6 Référence de I'actionneur
5 NPN 7 Montage par vis — Sans Sans caractéristiques de cable ni options de I'actionneur
6 PNP 8+ Rail DIN 1 1.5 Exemple : Entrez « LEFS25B-100 » pour le
*1 Le rail DIN n'est pas inclus. 3 3 LEFS25B-100B-R11C1.
A commander séparément. 5 5 BC | Controleur vierge*!

*1 Un logiciel dédié est nécessaire (JXC-BCW)

~ R ~ ™
Le contréleur est vendu séparément apres définition Précautions relatives aux

de l'actionneur compatible. s contrdleurs vierges (JXCLI1LJ-BC)

Un contrdleur vierge est un controleur sur
lequel I'utilisateur peut écrire les données de
I'actionneur avec lequel il peut étre combiné
et utilisé. Pour I'écriture des données, utilisez

Vérifiez que la combinaison du contréleur et de I'actionneur est
correcte.

<Vérifiez les points suivants avant |'utilisation.>

@ Veérifiez le numéro de modele sur Iétiquette I le logiciel de paramétrage de contrdleur ACT
de l'actionneur. Cette référence doit LEFS25A—400 ] ng;og%n?rgﬁ el;a zloegilil)((alc;dgc(i:lsvdé( Oi;BCW'
3 A NP N el * -
c’orrlespondre a ceIIe.du cor'nroleur. —) téléchargeables sur le site internet de SMC.
(2) Vérifiez que la configuration de I'/0 @ @ ¢ Commandez le cable de communication

pour le paramétrage du contréleur (JXC-
J W2A-C) et le cable USB (LEC-W2-U)
séparément pour utiliser ce logiciel.

parallele correspond (NPN ou PNP).

Matériel requis

i Windows®7
0s W'(’gffgff; O ["Windows®s
Caractéristiques techniques Windows®10
Logiciel | e toncion G601 XCBOW
Modele JXC51
JXC61 « Windows®7, Windows®8 et Windows®10 sont
Moteur compatible Moteur pas a pas (Servo/24 VDC) gsi ;”u"’;(rcg:f:jgic;‘f’ées de Microsoft Corpora-
Alimentation Tension d'alimentation : 24 VDC =10 % .
Consommation électrique (contrdleur) 100 mA max. htstﬁzll?\/tv:c\?ve;zl\:gu
Codeur compatible Incrémentale/Absolu sans batterie \_ )
Entrée paralléle 11 entrées (isolation du photo-coupleur)
Sortie paralléle 13 sorties (isolation du photo-coupleur)
Communication en série RS485 (uniquement pour le LEC-T1 et le JXC-W2)
Mémoire EEPROM
Visualisation LED PWR, ALM
Longueur du céable [m] Cable de l'actionneur : 20 max.
Systéme de refroidissement Climatisation naturelle
Plage de température d’utilisation [°C] 0 to 55°C (hors gel)
Plage d'humidité ambiante [%HR] 90 max. (sans condensation)
Résistance d’isolation [MQ] Entre toutes les bornes externes et le boitier : 50 (50 VDC)
Masse [g] 150 (montage par vis), 170 (montage sur rail DIN)

O
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Contréleur (modéle programmable) Serie JX C5 1/ 6 1

Procédure de montage

a) Montage par vis (JXC[1701-[1) b) Montage sur rail DIN (JXC[118[1-[])
(Installation avec deux vis M4) (Installation avec le rail DIN)

Le rail DIN est bloqué.

i ic@ 2 Fil de mise
Fil de mise & la terre Fil de mise & la terre élla ternle
Sens de montage :> A ”3 ] 3 e ”3
| | ! Rail DIN L
: I THE.
| o T |
Sens de montage ::>W A Lo
ﬁ Adaptateur de montage sur rail DIN

Accrochez le contréleur sur le rail DIN et appuyez sur le levier
de la section A dans le sens de la fleche pour le bloquer.

= En cas d'utilisation de la taille 25 ou supérieure de la série LE, I'espace entre les controleurs doit é&tre de 10 mm minimum.

Rail DIN e B
- - 7.5
AXT100-DR-[] (Pass)
# Pour [J, entrer un numéro a partir de la ligne No. dans le tableau ci-dessous. P N R R N R N o] O B
Reportez-vous aux schémas des dimensions & la page 10 pour les dimensions T T T T T T T T e
de montage. u"?
. . 1.25
Dimensions L [mm] I
Ne. 1 2 3 4 ) 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 [185.5| 198 |210.5| 223 |235.5| 248 |260.5
Ne. 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

Adaptateur de montage sur rail DIN
LEC-DO (avec 2 vis de montage)

A utiliser lorsque I'adaptateur pour montage sur rail DIN est ensuite fixé sur un contréleur vissé.

O
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Serie JXC51/61

Dimensions
66 35
1 4.5
Pour fixation du corps 31
(Montage par vis)
s
© ,
o Etiquette de
< référence de
© .
| I'actionneur
S| @
gz
| e
g|s
EE g 3 E— -
“ =z Z o| < e
= o 0l ™ <
" 0 o = - - T T T T T -
oM E g FNPLE NENIPU S N (P R,
B HE . .
HE — = :
N S 8
=4 g =
*Montage o | 2
surrail DIN R | ©
© n (35 mm) -
M
17.3_
4.5
Pour fixation du corps
(Montage par vis)
10
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Contrdleur (modeéle programmable) Serie JX C5 1/ 6 1

Exemples de cablage

Connecteur E/S paralléle

Schéma électrique

JXC5101CI-L] (NPN)
Puissance d'alimentation de

CN5 24 VDC pour le signal E/S
COM+ | A1 {4
COM- | A2

INO A3 —

IN1 A4 —

IN2 A5 —

IN3 A6 —

IN4 A7 —

IN5 A8 —

SETUP | A9 —

HOLD | A10 —

DRIVE | A11 (—

RESET | A12 —

SVON | A13 —

ouTo | B1 {—Chegel—¢
OouT1 | B2 —{cranel—s
ouT2 | B3 —{Chagel—s
oUT3 | B4 —fChagel—¢
ouT4 B5 ’
ouUTs | Be (—{Chag

BUSY B7 ’
AREA | B8 —{onassl—s
SETON | B9 —{Cheel—s

INP B10 [—{CPage]

SVRE | B11 ’
+«ESTOP | B12 ’
+ALARM | B13

Signal d'entrée

# Lorsque vous connectez un APl au connecteur E/S paralléle, utilisez un cable E/S (LEC-CN5-[]).
= Le cablage change suivant le type d'l/O paralléle (NPN ou PNP)..

JXC6100-0] (PNP)
Puissance d'alimentation de
CN5 24 VDC pour le signal E/S
COM+ | A1 {1
COM- A2
INO A3 |
IN1 A4 -]
— —1
IN2 A5 |~
/—4
IN3 A6 |~
/—4
IN4 A7 |
/—<
IN5 A8 |~
ﬁ
SETUP A9 |~
/—4
HOLD A10 |~
/—4
DRIVE A1l |~
/—‘
RESET | A12 |~
/—‘
SVON A13 — —
OuTOo B1

OuT1 B2 —fchag——¢
ouT2 B3 +_harge ’
OUT3 | B4 —fchaggl—

OouT4 B5

oUT5 | B6 —fchage——¢
BUSY | B7 ]
AREA | B8 {Charge}
SETON | B9 —forage——¢

INP | B10 —fChagel——
SVRE | B11 [—fchage——¢
<ESTOP | B12 —{Chage——4
*ALARM | B13 ——{Chargel——

Signal de sortie

Désignation Détails Désignation Détails

COM+ Connecte I'alimentation 24 V pour le signal entrée/sortie OUTO0 a OUT5 Sort le n® des données de positionnement pendant I'opération
COM- Connecte I'alimentation 0 V pour le signal entrée/sortie BUSY Sort lorsque l'actionneur est en mouvement

INO & IN5 Ne de bit spécifile’ o!es données de_ positionnement AREA Sort dans la plage de paramétrage de la sortie surface des données de positionnement

(L'entrée est indiquée en combinant INO a 5.) SETON Sort lors du retour a I'origine

SETUP Instruction de retour a l'origine INP Sort lorsque la position cible ou la force cible est atteinte
HOLD Arréte temporairement I'opération (S'active a la fin du positionnement ou de la poussée.)
DRIVE Instruction d'entrainement SVRE Sort lorsque servo est activé
RESET Réinitialise I'alarme et interrompt I'opération *ESTOP*1 OFF lorsque l'instruction arrét EMG est donnée
SVON Instruction servo ON +*ALARM*1 OFF lorsque l'alarme est générée

O

#1 Signal du circuit de logique négative (N.F.)

11



Serie JXC51/61

Paramétrage des données du mouvement

1. Paramétrage des données du mouvement pour le positionnement

Dans ce paramétrage, I'actionneur avance et s'arréte a la
position cible.
Le diagramme ci-dessous décrit les éléments du
paramétrage et I'opération.

Les éléments du paramétrage et les valeurs de consigne de
cette opération sont décrits plus bas.

Vitesse

x

Décélération

Vitesse

Sortie INP| ON

Positionnement

OFF

[ON |

© : paramétrage nécessaire.
O : doit étre ajusté si nécessaire.
— : paramétrage non requis.

Données du mouvement (positionnement)

2. Paramétrage des données du mouvement pour la poussée

L'actionneur avance en position de démarrage de la poussée et, une fois

cette position atteinte, commence a pousser a une force inférieure ou égale
a la force de consigne.
Le diagramme ci-dessous décrit les éléments du paramétrage et I'opération.
Les éléments du paramétrage et les valeurs de consigne de cette opération
sont décrits plus bas.

Vitesse de poussée

Force de poussée
Déclenchement LV

Sortie INP

Vitesse

Accélération

Décélération

Force

1

[ON]

[ON |

OFF

© : paramétrage nécessaire.
O : doit étre ajusté si nécessaire.

Données du mouvement (poussée)

Besoin Elément Détails Besoin Elément Détails

Si la position absolue est requise, Si la position absolue est requise,

© | Mouvement MOD paramétrez Absolu. Si la position relative © | Mouvement MOD paramétrez Absolu. Si la position relative
est requise, paramétrez Relative. est requise, paramétrez Relative.

© | Vitesse Vitesse de transfert a la position cible © | Vitesse Vitesse de transfert a la position de départ

© | Position Position cible © | Position Position de démarrage de la poussée
Paramétre qui définit la vitesse a laquelle Paramétre qui définit la vitesse a laquelle

O | Accélération I'actionneur attem_t la vnes§e d’eflnle. Plus O | Accélération I'actionneur attelqt la V|tes§e dgfmle. Plus
la valeur de consigne est élevée, plus la la valeur de consigne est élevée, plus la
vitesse fixée est atteinte rapidement. vitesse fixée est atteinte rapidement.
Paramétre qui définit la rapidité avec Paramétre qui définit la rapidité avec

O | Décélération laquelle I'actionneur s'arréte. Plus la valeur de O | Décélération laquelle l'actionneur s'arréte. Plus la valeur de
consigne est élevée, plus il s'arréte rapidement. consigne est élevée, plus il s'arréte rapidement.

. Le coefficient de force de poussée est

Paramétrez 0. défini

© | Force de poussée | (Siune valeurde 1a 100 est paramétrée, . ' . .
S . © | Force de poussée La plage de paramétrage varie selon le
I'opération passera en poussée.) -~ . ’

type d'actionneur électrique. Reportez-vous au

— | Déclenchement LV | Paramétrage non requis. manuel d'utilisation pour l'actionneur électrique.

— | Vitesse de poussée| Paramétrage non requis. Condition qui active le signal de sortie INP.
o Force de Couple de serrage max. pendant lopération de ) Le signal de sortie INP s'active lorsque la
mouvement positionnement. (Pas de changement spécifique requis.) © | Déclenchement LV | force générée dépasse la valeur. Le

niveau de déclenchement doit étre
0 Surface 1, Condition qui active le signal de sortie inférieur ou égal a la force de poussée.
Surface 2 AREA -
— — - - Vitesse durant la poussée.
Condmonl qui active le signal de sortie INP. Lorsque la vitesse fixée est rapide,
Lorsque I'actionneur entre dans la plage I'actionneur électrique et les pieces
de [en position], le signal de sortie INP O | Vitesse de poussée| risquent d'étre endommagés par limpact
O | Positionnement s'active. (Il n'est pas nécessaire de lorsqu'ils heurtent I'extrémité, cette vitesse
modifier la valeur initiale.) Slest fixée doit donc étre réduite. Reportez-vous au
nécessaire de produire le signal d'arrivée manuel d'utilisation pour 'actionneur électrique.
avant la fin de I'opération, augmentez la
valeur. o Force de Couple de serrage max. pendant 'opération de
mouvement positionnement. (Pas de changement spécifique requis.)
o Surface 1, Condition qui active le signal de sortie
Surface 2 AREA
Distance de transfert pendant la poussée.
Si la distance transfert dépasse le
© | Positionnement paramétrage, il s'arréte méme s'il n'est pas
en train de pousser. Sila distance de transfert est
dépassée, le signal de sortie INP ne s'active pas.
12

O




Contrdleur (modeéle programmable) Serie JX C5 1/ 6 1

Synchronisation des signaux

Retour a I'origine

24V
Alimentation v oV
ON
SVON OFF
Entrée
SETUP I
ON
BUSY
OFF
SVRE
SETON
Sortie
INP 4
n
n
1"
*ALARM o
*ESTOP T
' R
HER
1 1
HE
Vitesse -: “ 0 mm/s
1 \
Retour a l'origine IE n
T )

Si l'actionneur est dans la plage « Positionnement » du i
parametre de base, INP s'active mais sinon, il reste sur OFF. i

: UBajelertdes |
Opération de positionnement } domées du mauiemen Opération de poussée ; tomeesdmaeer;
ON ON
] RN . 7, 7. H— - OFF ) N o4 I . OFF
Entrée i ! Sortle n® des données ! Entrée T ¢ Sortle n des données §
DRIVE | depostomenent ___ DRIVE o 1 dopostiomenent
out 6 ON out i ON
L OFF & OFF
Sortie BUSY ' Sortie BUSY
INP i INP A
N\ i
|' 1 1 1
1 [
i i
N L
. 1 1 1
Vitesse — 3 T 0 mm/s Vitesse ,-' - 0 mm/s
Opération de positionnement; 1 Opération de poussée |
______________________________________________ H | H
E Si l'actionneur est dans la plage « Positionnement » des données
1
]

1
du mouvement, INP s'active mais sinon, il reste sur OFF. i
« OUT » est sorte lorsque « ENTRAINEMENT » passe de ON & OFF.

Cpnsultez le manuel dutiisation du produit pour plus de détails surle contrbleur de la série LEM.
(A'la mise sous tension, « ENTRAINEMENT » ou « REINITIALISATION » s'active ou

« *ESTOP » se désactive, toutes les sorties « OUT » sont désactivées.)

[}

1 Silaforce de poussée en cours dépasse la valeur « niveau de i
T X ) .

1 déclenchement » des données du mouvement, le signal INP s'active. !

%

HOLD Réinitialisation ¥ énaaln e damd
____________ B |
Entrée HOLD I ON Entrée | RESET I ON
— OFF OFF
ON ON
Sortie BUSY ouT
' ) OFF , — i OFF
Sortie n ON
— N
*ALARM R
( NG Ny L= — OFF
' t i U Alarme out, 1 %
Vitesse 1 de i 0 mm/s yoane Pt ] !
L ament MAINTENIR pendant SO IR S .
[ 3 I'opération 1 Il est possible d'identifier le groupe d'alarme par la i
- — - i combinaison de signaux OUT lorsque l'alarme est générée. !
= Lorsque l'actionneur est dans la plage « Positionnement » lors de I'opération i
de poussée, il ne s'arréte pas mais si le signal MAINTENIR est entré. = « *ALARME » exprimé en tant que circuit de logique négative.
V. 13
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Serie JXC51/61

Cable d'actionneur

[Cable robotique, cable standard pour moteur pas a pas (Servo/24 VDC)]

LE-CP-
Longueur de cable (L) [m]
1.5

3

5
8*1
10*1
15*1
20*1
+1 Fabriqué sur commande

(Céble robotique uniquement)

O[> 0|u1|w| =

Type de cable¢

-]

Cable robotique
(Cable flexible)

(N° de borne)

B1

—~
~
~
~

A6

|

(14.

B6 ~—

7)

s

N

(30.7)

1
LE-CP-2/Longueur de cabl : 1.5 m, 3 m, 5 M¢ynecieurc

(@8)

| ¢ 1

Connecteur A
L

Coté controleur
(14.2)

LE-CP-32/Longueur de cable : 8 m, 10 m, 15 m, 20 m

(+1 Fabriqué sur commande)

S Cable standard
Masse

Réf. produit Masse [g] Note
LE-CP-1-S 190

LE-CP-3-S 280 Cable standard
LE-CP-5-S 460

LE-CP-1 140

LE-CP-3 260

LE-CP-5 420

LE-CP-8 790 Cable robotique
LE-CP-A 980

LE-CP-B 1460

LE-CP-C 1940

Connecteur C

2 L
~ 15 416
(1) ")

0ot contitlewr_
(14.2)

(N° de borne)

- o] —
(N° de borne) <20té actionneur 0 s o 2
A Bl 1 ) i e
SN =
A6 B6 = — PR
P 2 L
(14.7) Connecteur A g = 15416
4 Connecteur D
(30.7) L (11) (10)
. N° de borne dul Couleur du | N°de bome du
S connecteur A cable connecteur C
A B-1 Marron 2
A A-1 Rouge 1
B B-2 Orange 6
B A-2 Jaune 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/— A-3 Bleu 4
, Couleur du | N°de borne dul
_ ___Blndage ____ cable connecteur D
Vee B4 - = t Marron 12
GND A-4 ¢ i | — ] Noir 13
A ey EEEID.C GO G N ;
A A-5 1 1 i Noir 6
B B-6 1 Y ,’ - ,' ¢t Orange 9
B A-6 " 7 Noir 8
Bt N
S 3

[Cable robotique, cable standard avec verrou et capteur pour moteur pas a pas (Servo/24 VDC)]

LE-CP-

Longueur de cable (L) [m]
1 1.5
3
5
8*1
10*1
15*1
C 20*1
+1 Fabriqué sur commande

3
5
8
A
B

_B__I___| LE-C

(Céble robotique uniquement)
Avec frein et capteur e
Type de cable ®
_ Cable robotique
(Cable flexible)
S Cable standard
Masse
Réf. produit Masse [g] Note
LE-CP-1-B-S 240
LE-CP-3-B-S 380 Céble standard
LE-CP-5-B-S 630
LE-CP-1-B 190
LE-CP-3-B 360
LE-CP-5-B 590
LE-CP-8-B 1060 Cable robotique
LE-CP-A-B 1320
LE-CP-B-B 1920
LE-CP-C-B 2620
14

Coté actionneur
—

(N° de borne)

Al
A6
Al
A3

=

(14.7)

Bl <k T
SIHIES. -
B6 —i [ ___1
=N I N ——
] 7 \
B3 \‘?_,L — <
[Te)
(30.7) Connecteur B s L

A a
Connecteur S

P-é/Longueur decable:1.5m,3m,5m

Connecteur C

Coté contrdleur
-

(14.2

=5

C6té actionneur
—

(N° de borne)

Al
A6

Al
A3

[

~

Bl <
~
B6

ST

-T~1

|
]

Connecteur A ©
Q

—~
™

=A@ 5.5)

Connecteur C

LE-CP-32/Longueur de cable : 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
(:1 Fabriqué sur commande)

Coté controleur
(14.2)

(N° de borne)

B1
J bY |
@BS | =
ConnecteurB
(14.7) (C N D ———— L
. N° de borne du Couleur du | N°de borne dyf
g connecteur A céble connecteur C
A B-1 Marron 2
A A-1 Rouge 1
B B-2 Orange 6
B A-2 Jaune 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/— A-3 Bleu 4
i Couleur du | N°de borne du
____GBlindage ____ céble connecteur D
Vce B-4 7 - 7 - d Marron 12
GND A4 — — t  Noir 13
A e OO e 5
A A-5 1 T 1 T ' Noir 6
B B-6 1 — — t+ _ Orange 9
B A-6 N v Noir 8
Signal Ndebomeas) 77777 — 3
gl connecteur B
e e SO0 O G e .
Verrou (-) A-1 Y Noir 5
e l) B8 T OO :
Capteur (-) A-3 t Bleu 2

O

SVC

(N° de borne)

6 (1

3.5)



Contrdleur (modeéle programmable) Serie JX C5 1/ 6 1

Options : Cable d'actionneur

[Cable robotique pour pour codeur absolu sans batterie (moteur pas a pas 24 VDC)]

LE-CE-

Connecteur A

Long1ueurde cable1 (;) [m] (N° de borne) g Connecteur B f (N° de borne)
: 1 AB S 9
3 3 s [E] - o IS ‘
> > TE FE
8 8*1 4 = N
A 10*1 ©
B 15*1 ]
X
% 20* (30.7) L
+1 Fabriqué sur
commande
Masse Signal N° de borne du Couleur du | N° de bome du
~ - connecteur A cable c
Réf. produit Masse [g] Note A B-1 Marron 2
LE'CE'1 190 K A-1 Rouge 1
LE-CE-3 360 B B-2 Orange 6
LE-CE-5 570 B A-2 Jaune 5
LE-CE-8 900 Cable robotique COM-A/COM B-3 Verde 3
LE-CE-A 1120 COM-B/— A-3 Bleu 4
o 0 i N° de borne du . Couleur du | N° de bome du
LE-CE-B 1680 Sigiel connecteur B ,Y,,,BJ'EciaQ,e,,,,\ cable connecteur D
LE-CE-C 2210 Vee B-1 = = Marr'on 12
GND g-; — OO L RN0|r 173
A - L L ouge
A 2 000 i S
5 : —O000CT] ange
SD+B(RX) gj ‘.\ ! OOOK L J::):e 181
SD- (TX) A4 — Ava Noir 10
“oTmTTTT e 4 Noir 3
[Cable robotique avec frein pour codeur absolu sans batterie (moteur pas a pas 24 VDC)]
LE - CE - __B_ Connecteur A
(N° de borne) 3| Connecteur B (14.2)
Longueur de cable (L) [m] 1 AB S sls Connecteur D (N° de borne)
1 1.5 3lEEh| < = - - { S| g2
. 1 i o o N\ — =
: : 1B S 4 - N |
5 5 3 (D o TE 5 |
8 g AB & N
A 1041 (14.7) =) Connecteur C g Connecteur
~ 1(30.7) - L (11)
B 15%1 ‘
C 20*1
+1 Fabriqué sur
commande
Avec frein et capteur e — N de bome du Couleur du [ N° de bome du
9 connecteur A cable D
A B-1 Marron 2
A A-1 Rouge 1
B B-2 Orange 6
Mas§e - B A-2 Jaune 5
Réf. produit | Masse [g] Note COM-A/COM B-3 Verde 3
LE-CE-1-B 240 COM-B/— A3 Bleu 4
LE-CE-3-B 460 Signal N° de borne du Blindage Couleur du  |N° de bone du
LE-CE-5-B 740 connecteur B PR i A ~ cable connecteur E
LE-CE-8-B 1170 Cable robotique Vee B-1 T YOOOK Y Marron 12
LE-CE-A-B_| 1460 S ol [ i B L
LE-CE-B-B | 2120 A & 000 Not 5
LE-CE-C-B 2890 3 B3 P [ Orange 5
OO0 -
552 | b T oooc Jaums
SD- (TX) A4 \L,’ N / Noir 10
B L SR Noir 3
) N° de borne du
St connecteur C
Verrou (+) B-1 Rouge 4
Verrou (-) A-1 >OOO< Noir 5
Capteur (+) B-3 Marron 1
Capteur (-) A-3 >OOO< Bleu 2

SVC 15
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Serie JXC51/61

Options

B Cable de communication pour réglage du contrdleur H Connecteur d'alimentation électriqueJXC-CPW

@ Cable de communication JXC-W2A-C + La prise de courant est accessoire.
<Taille de cable compatible> AWG20

(0.5 mma2), diameétre de couvercle de
o~ 2.0 mm max.
™
@ caav (@ ov
J ®e®
00 @ Mm24v (B N.C.
o 3000 ® EMG (B LKRLS
* Connexion directement au contréleur possible. Borne de prise d'alimentation électrique
Nom de a borne Fonction Détails

abl B LEC-W2-
@ Cable US c u La borne 24V M, la borne 24V C, la borne EMG,

et la borne LK RLS sont communes (-).
M 24V | Alimentation moteur (+) | Alimentation moteur (+) du contréleur
C 24V |Alimentation de controle (+)| Alimentation de contrdle (+) du contréleur

ov Entrée commune (-)

LE

EMG Arrét (+) Borne de connexion du circuit d'arrét externe
(3 Kit de paramétrage du contrdleur JXC-W2A LK RLS | Frein relaché (+) | Bome de connexion du commutateur de verrouillage
Ensemble incluant un cable de communication (JXC-W 2 A-C) M Boitier de commande 1
et un cable USB (LEC-W2-U) D Commutateur dactivité | !
p o - - Opti \
<Logiciel de paramétrage du contréleur/ lecteur USB> LEC T1 3 J —G— (Option) 3
* Logiciel de paramétrage du contréleur |
* Lecteur USB Boitier de Commutateur
Télécharger sur le site internet de SMC : https://www.smc.eu commande daret

Matériel requis

Longueur de cable [m]

0s Windows®7, Windows®8.1, Windows®10 (3] 3 | Commutateur d'activité
Interface de — Sans
e Ports USB 1.1 ou USB 2.0
communication L initial S Equipé d'un commutateur d'activité
Affichage 1024 x 768 min. angue initiale ¢
— p— . - . J Japonais » Commutateur Interlock pour la
* VV,IndO\’NS 7, Wl_ndows 8.1, et W_|ndows 10 sont (_1es marques fonction jog et test
déposées de Microsoft Corporation aux Etats-Unis. E Anglais

changée en anglais ou en japonais. G | Equipé d'un commutateur d'arrét ‘

R . R " ohé ’ e Commutateur d'arrét
B Cable de conversion P5062-5 (Longueur de cable : 300 mm)  * 12 langue afichée peut étre

[] b m .ﬁ:g_’ Caractéristiques techniques
e Elément Description
300 Pressostat Commutateur d'arrét, commutateur d'activité (option)
L du cébl
= Pour la connexion du boitier de commande (LEC-T1-30JG) ou du céble ongue.ur u cable [m] 3
de communication pour le paramétrage du contréleur (LEC-W2A-C) au Protection IP64 (sauf le connecteur)
contréleur, un cable adaptateur est requis. Plage de température d’utilisation [°C] 5a50
Plage d'humidité ambiante [%HR] 90 max. (sans condensation)
B Cable E/S Masse [g] 350 (Sauf cable)
Coté controleur Coté API
LEC —CN5— I — — "~ (N°de borne)
2 AT B1 At
A Q :
Longueur de cable (L) [m] = =1 A13
1 15 8 - B1
3 3 a4 | L B13 B13 A13
5 5
N® de broche de| Couleur Point Couleur N de broche | Couleur Point Couleur
connecteur  |d'isolation didentification de connecteur |d'isolation didentfication
. A1 Marron clair | Noir B1 Jaune |mH Rouge
# Taill teur : AWG2
aille du conducteur G28 A2 | Marronclair | m Rouge B2 Vertclar | m m Noir
A3 Jaune | ® Noir B3 Vertclar | W m Rouge
A4 Jaune | ® Rouge B4 Gris |HHE Noir
A5 Vertclair | m Noir B5 Gris |mm Rouge
A6 Vertclar | m Rouge B6 Blanc | m m Noir
A7 Gris | ® Noir B7 Blanc ([ m ® Rouge
Masse A8 Gris | ® Rouge B8 | Marronciar | ® m ® | Noir
Réf. produit | Masse [g] A9 Blanc | ® Noir B9 | Marronclair | = W W Rouge
LEC-CN5-1 170 A10 Blanc' u Rouge B10 Jaune | @ H B | Noir
A11 | Marronclir | m m Noir B11 Jaune | m W W | Rouge
LEC-CN5-3 320 A12 | Marronclair | m = Rouge B12 | Vertclar | m m m | Noir
LEC-CN5-5 520 A13 | Jaune [ m®m Noir B13 | Vertcar | m m m | Rouge
— Blindage

16 SMC
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Contréleur pour
moteur pas a pas C€ s

Serie JXCELI/9U/PL/DT/LLI/MT s

Pour passer commande

DIAJ7IT
0000 o

“ Protocole de communication 6 Nombre d’axes,

EtherCAT. * EtherNet/IP

5

JXC

NEREUE caractéristique spéciale
Standard .
fonction STO 1 1 axe, standard
E EtherCAT [ ) o F | 1 axe, avec sous-fonction STO
9 |EtherNet/IP™| @ [ _ <
P | PROFINET [ () Avec sous-fonction Avec sous-fonction Avec sous-fonction
D | DeviceNet® [ — SO SO SO
L 10-Link [ J [ J i
- 0 Option - DeviceNet
M CC-Link [ J — — Sans option
S Avec connecteur de communication s
6 Montage de type droit
7 M - T Avec connecteur de
ontage par vis communication en T i
81 Rail DIN o .
= Sélectionnez « — » pour toute autre
#1 Le rail DIN n'est pas inclus. Il doit étre modele que JXCD1 et JXCMT. =
commandé séparément. (Reportez-
vous a la page 25.) g
e Référence de I'actionneur 5
Sans caractéristiques de cable ni options de I'actionneur J
Exemple : Entrez « LEFS16B-100 » Aver Sofonction
pour le LEFS16B-100B-S1C1C. sTO
BC| Contréleur vierge*!
+1 Un logiciel dédié est nécessaire (JXC-BCW)
s
Le contréleur est vendu a I'unité apres définition de I'actionneur compatible.
Vérifiez que la combinaison du contréleur et de I'actionneur est correcte.
(D Vérifiez le numéro de modele sur I'étiquette de l'actionneur. Cette référence
doit correspondre a celle du contrdleur.
N J

= Reportez-vous au manuel d'utilisation des produits. Vous pouvez les télécharger sur notre site Web : https://www.smc.eu

-
Précautions relatives aux contréleurs vierges (JXCLILILILI-BC)

Un contrdleur vierge est un contréleur sur lequel I'utilisateur peut écrire les données de

I'actionneur avec lequel il peut étre combiné et utilisé. Pour I'écriture des données, utilisez

le logiciel de paramétrage de controleur ACT Controller 2 ou le logiciel dédié JXC-BCW.

¢ ACT Controller 2 et JXC-BCW sont téléchargeables sur le site internet de SMC.

* Commandez le cable de communication pour le paramétrage du contréleur (JXC-
W2A-C) et le cable USB (LEC-W2-U) séparément pour utiliser ce logiciel.

Matériel requis

i ®:
0S Ve 2 Windows®7 | Windows®8 | Windows®10
(64 bits)
" ACT Controller 2
Logiciel | (avec fonction JXC-BCW) xe-eew

# Wind,ows®7, Windows®8 et Windows®10 sont des marques déposées de Microsoft Corporation
aux Etats-Unis.

Site Internet SMC : https://www.smc.eu
. J
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Controleur pour moteur pas a pas Serie JX CE D/ 9 I:I/ P I:I/ D 1/ LD/ M 1

Caractéristiques techniques

Modgle JXCE1 | JXCEF | JXC91 | JXC9F | JXCP1 | JUXCPF | JXCD1 | JXCL1 | JXCLF | JXCM1
Ré 1 EtherCAT EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet® 10-Link CC-Link
Moteur compatible Moteur pas a pas (Servo/24 VDC)
Alimentation électrique Tension d’alimentation : 24 VDC =10 %
Consommation electrique (contrleur) 200 mA max. [ 130 mA max. [ 200 mA max. [ 100 mA max. | 100 mA max. [ 100 mA max.
Codeur compatible Incrémental/Absolu sans batterie
5 Systime Protocole EtherCAT *2 EtherNet/|P™*2 PROFINET*2 DevicgNet® 10-Link CC-Link
8 compatble | Version* 1 Test de conformité Volume 1 (Edition 3.14) Caractéristiques techniques | Volune 1 (Edion 3.14 Version 1.1 Ver. 1.10
é Enregistrement V.1.2.6 Volume 2 (Edition 1.15) Version 2.32 Volume 3 (Ediion 1.13) Port de classe A U
§ | vitesse de 10/100 Mbps*2 125/250/500 230.4 kbps 186 ks, 62 s,
§ communication 100 Mbps*2 (Négociation automatique) 100 Mbps* kbps (COMB) 2 N:t:)paspsMbps,
D
2 [Fichier de configuration's Fichier ESI Fichier EDS Fichier GSDML Fichier EDS Fichier IODD Fichier CSP+
:g Zone d'occupation Entrée 20 octets Entrée 36 octets Entrée 36 octets Enirée 4, 10, 20 octets Entrée 14 octets 1 station, 2 stations,
§ E/S Sortie 36 octets Sortie 36 octets Sortie 36 octets Sortie 4, 12,20, 36 octets Sortie 22 octets 4 stations
© |Résistance de terminaison Non inclus
Mémoire EEPROM
Visualisation LED PWR, RUN, ALM, ERR | PWR, ALM, MS,NS [ PWR, ALM, SF, BF _[PWR,ALM, NS, NS] PWR, ALM, COM [ PR, ALV, L ERR, L RUN
Longueur du céble [m] Cable de l'actionneur : 20 max.
Systéme de refroidissement Refroidissement naturel
Plage de température d'utiisation ] 0 a 55 (hors gel)*4
Plage d'humidité d'utilisation [%eHR] 90 max. (sans condensation)
Résistance d'isolation [MQ] Entre toutes les bornes externes et le boitier : 50 (500 VDC)
Fonction de sécurité — STO,SS1-t — STO,SS1-t — STO,SS1-t — STO, SS1-t —

EN61508 SIL3* EN61508 SIL3* EN61508 SIL3* EN 61508 SIL 3
Normes de sécurité — EN62061 SIL CL3* — EN62061 SIL CL3® — EN62061 SIL CL3* — EN 62061 SIL CL 3 —
EN 19013348 Cat3Ple®® ENI9013849-1 Cat3PLeS EN 190133481 Cat3PLes ENISO 138484 Cat PLe®
Masse [g] Montage par vis 220 250 210 240 220 250 210 190 220 170
Montage sur rail DIN 240 270 230 260 240 270 230 210 240 190

#1
%2
*3
w4

%5

H Marque déposée
EtherNet/IP™ est une marque déposée d’ODVA.

Veuillez noter que ces versions peuvent changer.
Utilisez un cable de communication blindé avec CAT5 ou supérieur pour le PROFINET, EtherNet/IP™ et EtherCAT.
Les fichiers sont téléchargeables sur le site internet de SMC.
La plage de température d'utilisation des produits de la version 1 et de la version 2 du controleur est de 0 a 4 0 °C. Reportez-vous au catalogue Web
pour plus de détails sur I'identification des symboles de version du contréleur.
Le niveau d'intégrité de sécurité ci-dessus est la valeur max. Le niveau atteignable dépend de la configuration et de la méthode d'inspection du composant.
Reportez-vous au « Manuel de sécurité : JXC#-OMYO0009 » pour plus d'informations.

DeviceNet™ est une marque déposée d'ODVA.
EtherCAT® est une marque déposée et une technologie brevetée, autorisée par Beckhoff Automation GmbH (Allemagne).

Exemple de commande

En plus de l'entrée de données de positionnement (64 points maximum) pour chaque protocole de communication, le changement de chaque parameétre peut étre réalisé en temps réel par une opération définie en données numériques.
= Les valeurs numériques autres que « Force de mouvement », « Zone 1 » et « Zone 2 » peuvent étre utilisées pour fonctionner sous les instructions numériques de JXCL1.

<Exemple d’application> Mouvement entre 2 points

No. | Mode de déplacement | Vitesse | Position |Accélération | Décélération | Force de poussée | Déclenchement LV | Vitesse de poussée | Force de mouvement| Surface 1 | Surface 2 | Positionnement
0 1: Absolu 100 10 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0.50
1: Absolu 100 100 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0.50

<Opération définie par le numéro de I'étape>

Sequénce 1:
Séquence 2 :
Séquence 3 :

Séquence 4 :

La méme opération peut étre réalisée avec n'importe quelle commande.

Instruction servo ON
Instruction de retour a 'origine
Spécification du N° 0 des données de positionnement pour

entrer le signal DRIVE.

Spécification du N° 1 des données de positionnement apres

que le signal DRIVE soit retombé pour entrer le signal DRIVE.

<Opération définie par les données de positionnement>

Sequénce 1 : Instruct

ion servo ON

Séquence 2 : Instruction de retour a 'origine

Séquence 3 : Spécification du N° 0 des données de positionnement et
activation du flag des instructions d'entrée (position). Entrée 10
dans la position cible. Ensuite, le flag de démarrage est activé.

Séquence 4 : Activation du N° 0 des données de positionnement et du flag
des instructions d'entrée (position) pour modifier la position

Sequence 1- ’ ‘
IR ]

Sequence 2— ‘
1>

Sequence 3- ‘

I b e > []

Sequence 4-> ’ ‘

0 10 100

cible a 100 tandis que le flag de démarrage est activé.
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Controleur pour moteur pas a pas Serie JX CE D/ 9 I:I/ P I:I/ D 1/ LD/ M 1

Procédure de montage

a) Montage par vis (JXC[I17-[], b) Montage sur rail DIN (JXC[J18-[J, JXCLCIF8-[1)
JXCOF7-0) (Installation avec le rail DIN)

(Installation avec deux vis M4)

Le rail DIN est bloqué.

Fil de mise a la terre
Sens de montage

Fil de mise a la terre Fil de mise a la terre

E \;Rail DIN ;

Sens de montage

Accrochez le contréleur sur le rail DIN et appuyez sur le levier
de la section A dans le sens de la fleche pour le bloquer.

# En cas d'utilisation de la taille 25 ou supérieure de la série LE, I'espace entre les contréleurs doit étre de 10 mm minimum.

Rail DIN .
AXT100-DR-L] 125 |52 75
(Pass)
# Pour [, entrer un numéro a partir de la ligne No. dans le tableau ci- 0
dessous. © ]
Reportez-vous aux schémas des dimensions a la page 20 & 22 pour les fé—é}{b—é&é}—é}f@—é}q € 3 & -
dimensions de montage. ! i
1.25

Dimensions L [mm]
Ne. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 98 |110.5| 123 | 1355 | 148 |160.5| 173 | 1855 | 198 | 2105 | 223 | 235.5 | 248 | 260.5
Ne. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 | 2855 | 298 |310.5| 323 [ 3355 | 348 |360.5| 373 | 3855 | 398 |410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5 | 473 | 4855 | 498 | 510.5

Adaptateur de montage sur rail DIN
LEC-3-D0 (avec 2 vis de montage)

A utiliser lorsque I'adaptateur pour montage sur rail DIN est ensuite fixé sur un contrdleur vissé.
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Serie JXCEL1/9U/PLY/D1/LL1/M1

Dimensions

JXCE1/JXC91

67 (11.5)
12 |
Fﬁ@
N
<
ol ©
3
Ly
‘ J 8
{V'v‘:'-‘
1+ Montage
sur rai
DIN
i (85 mm)
JXCP1/JXCD1
67 (11.5)
LEZI .
ﬁ:O
N
<
| ©
3
ez
1w Montage
sur rai
DIN
¢ (835 mm)

20

@45
Pour fixation du corps
(Montage par vis)

JXCE1

35

32.5

193.2 (Quand le rail DIN est débloqué)
187.3 (Quand le rail DIN est bloqué)

170

161

J45

175

4.5

Pour fixation du corps
(Montage par vis)

JXCP1

35

32.5

193.2 (Quand le rail DIN est débloqué)
187.3 (Quand le rail DIN est bloqué)

170
152.5

T_P2 U st P ik

20 a0 @0

161

0]

175

4.5

Pour fixation du corps
(Montage par vis)

JXC91

D45

193.2 (Quand le rail DIN est débloqué)

193.2 (Quand le rail DIN est débloqué)

@]
>
O
o
e}
k7]
9] 0
=R § ——
a - T
E nfente
<@
2 ]
c H - _—
&
pu}
<]
(3]
~
©
175
4.5
Pour fixation du corps
(Montage par vis)
JXCD1
35
g45 32.5
[Te)
23

187.3 (Quand le rail DIN est bloqué)

175

4.5

Pour fixation du corps
(Montage par vis)




Controleur pour moteur pas a pas Serie JX CE D/ 9 I:I/ P I:I/ D 1/ LD/ M 1

Dimensions

JXCL1

67 (11.5) Gas 35
12 | Pour fixation du corps 325
(Montage par vis)
fﬁ@
[aV}
3 2| 9
by I
BE 8¢
o o
gl 8
T| 0
..(7; (0]
. o Z 0
o 4 e 2 o
N =l
g 8l o
)" SE
| 3 &
f’:"- % =}
J el
;i = Montage sur rail (SIS
‘ DIN (35 mm) q B
Il 8 T
é‘ |
77 17.5
4.5
Pour fixation du corps
(Montage par vis)
67 045 35
1.2 Pour fixation du corps 32.5
(Montage par vis)
r ©
% | Etiquette de
Lo %“lg’_ référence de
© o o l'actionneur
Qo O JER————
) —-—
T 0
3 (0]
) o| Z T}
= 2| 5| R gl ==
al=l-| e =
! w ] gl o I F
o| © T g
i 3| § I
£ c| > | —————
; 5| g T e
4« Montage sur Ol m '
) rail DIN al B S
(35 mm) S~
\ © J T
1 =
(77) ‘ 17.5
4.5

Pour fixation du corps
(Montage par vis)
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Serie JXCEL1/9U/PLY/D1/LL1/M1

Dimensions
JXCEF JXCLF
67 (11.5)
20,
—
( IS
0 N
<
=4
N
<
©
i o © ol ©
M MR o2 7| E
35 o 5
X i
¥
Adaptateur de montage 45
sur rail DIN
JXCOF JXCPF
o o
67 (11.5) %s. 35 5. 35
12| 32,5 32.5
|
7} T
ﬁ © OIG-—M;
)
& N 15
g |
— X100)
g Xi1o| 3
© 8
0 — o —
il of 2| 8| 8 N @
(= 2 21 —:=:=
I -
. ©
77
17.5

Adaptateur de montage
sur rail DIN
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Controleur pour moteur pas a pas Serie JX CE D/ 9 I:I/ P I:I/ D 1/ LD/ M 1

Cable d'actionneur

[Cable robotique, cable standard pour moteur pas a pas (Servo/24 VDC)]

LE-CP-[1]-[ ]

Longueur de céble (L) [m]

15
3
5
8*1
10*1
15*1
20*1
#1 Fabriqué sur commande
(Céble robotique uniquement)

O[> v1|o| =

Type de cable

Cable robotique
(Cable flexible)

S Cable standard
Masse

Réf. produit Masse [g] Note
LE-CP-1-S 190

LE-CP-3-S 280 Cable standard
LE-CP-5-S 460

LE-CP-1 140

LE-CP-3 260

LE-CP-5 420

LE-CP-8 790 Cable robotique
LE-CP-A 980

LE-CP-B 1460

LE-CP-C 1940

LE-CP-é /Longueur de cabl : 1.5m,3m,5m

Coté actionneur
—

(N° de borne)
Al

2 8)

B1 <
m e
A6-F=TB6 —

(14.7)

R
Connecteur A

(30.7)

Connecteur C

(14.2)

Coté controleur
— .

(N° de borne)

LE-CP- § 8 /Longueur de céble : 8 m, 10 m, 15m, 20 m

(=1 Fabriqué

sur commande)

Connecteur C

(14.2)

ﬁtzé%;iéi

Coté controleur
— .

(N° de borne)

(N° de borne) Coté actionneur o
— e
Q
Al B1 == =
[, S
i = ! NS
A6 B6 "\‘ =1
el ®
(14.7) Connecteur A
(30.7) <
A B-1
A A-1
B B-2
B A-2
COM-A/COM B-3
COM-B/— A3
Vee B4 L N 2
GND A4 — —
A e BRI O O © G N
é A5 | | | |
B B-6 7 ] L
B A-6

777777

Al o= N

[Cable robotique, cable standard avec verrou et capteur pour moteur pas a pas (Servo/24 VDC)]

LE-CP-

Longueur de cable (L) [m]
15

3

5

8*1

10+

15+1

O > o vw|=

20*1

#1 Fabriqué sur commande
(Cable robotique uniquement)

Avec frein et capteur

-B-[ ]

Type de cable e
_ Cable robotique
(Céable flexible)
S Cable standard
Masse
Réf. produit Masse [g] Note
LE-CP-1-B-S 240
LE-CP-3-B-S 380 Céble standard
LE-CP-5-B-S 630
LE-CP-1-B 190
LE-CP-3-B 360
LE-CP-5-B 590
LE-CP-8-B 1060 Cable robotique
LE-CP-A-B 1320
LE-CP-B-B 1920
LE-CP-C-B 2620

LE-CP- ;/Longueur decabl:1.5m,3m,5m

C6té actionneur
—

(N° de borne)

AERBY I T > ——
A6 !Ell.l B6 ED:, i

Al B1
o
S

(14.7)

(30.7)

Connecteur A g
~

|

~

Yol
Connecteur B s

Connecteur C (14.2?

Coté controleur

—_—

LE-CP- §&/Longueur de céble : 8 m, 10 m, 15m, 20 m
(=1 Fabriqué sur commande

Coté actionneur &

(N° de borne)

AMAFTRB1 < E”ﬂ =
A6 !Elﬂ B6 EU:,,,J [

—~

©
Connecteur A Q

Connecteur C

L (@55

(14.2

Cété controleur

(N° de borne)

gl — 2

N O] R e
= )
pt R TR
ConnecteurB 2
(14.7) 80.7)) [ ——— &
Signal N° de borne du Couleur du  |N°de borne du
TEne! connecteur A céble ©
A B-1 Marron 2
A A-1 Rouge 1
§ B-2 Orange 6
B A-2 Jaune 5
COM-A/COM B-3 Vert 3
COM-B/— A-3 Bleu 4
. Couleur du  N° de bome du
___Blindage ____ cable D
Vce B-4 Y Y Marron 12
GND A-4 I ) Noir 13
A B-5 [ ‘ Rouge 7
A A-5 ! 7 Noir 6
B B-6 7 - Orange 9
B A-6 = =] d Noir 8
”””””””””””” -4 — 3
: N° de borne du
Sgiel connecteur B
Verrou &) e SEED 'O C GRS S :
Verrou (-) A-1 ' Noir 5
ol B T OO e :
Capteur (-) A-3 t Bleu 2

~
Z

SVC
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Serie JXCEL1/9U/PLY/D1/LL1/M1

Options : Cable d'actionneur

[Cable robotique pour pour codeur absolu sans batterie (moteur pas a pas 24 VDC)]

LE-CE-

Connecteur A

Longueur de cable (L) [m] (N° de borne) g— Connecteur B o)
35 1 ] :
5 5 3 |gg‘] S ‘
8 8+ JEY ot b |
A 101
B 15%1
% 201 (30.7) L
+1 Fabriqué sur
commande
Masse Signal N° de borne du Couleur du | N° de borne du
R&f. produit Masse [g] Note connecteur A céble connecteur C
2 A B-1 Marron 2
LE-CE-1 190 A A-1 Rouge 1
LE-CE-3 360 B B-2 Orange 6
LE-CE-5 570 B A-2 Jaune 5
LE-CE-8 900 Cable robotique COM-A/COM B-3 Verde 3
LE-CE-A 1120 COM-B/— A-3 Bleu 4
_CE- q N° de borne du . Couleur du  N° de bore du
LE-CE-B 1680 el connecteur B ,Y,,,@",ngﬁge,,,,\ cable D
LE-CE-C 2210 Vee B-1 = - Marron 12
GND A L XX L Noir 13
A B-2 : ¢ — Rouge 7
: E TO000C -
B - — — range
B A- — OO0 Noi
SD+ (RX) B-zst ‘.\ ! OOOK - Ja:)rlmre 181
SD- (TX) A4 — Ava Noir 10
fommmmmmo - Noir 3

[Cable robotique avec frein pour codeur absolu sans batterie (moteur pas a pas 24 VDC)]

LE-CE-

-B

Connecteur A
) (N° de borne) §. Connecteur B @ (14.2)
Longueur de cable (L) [m] , AB = g Connecteur D (N° de borne)
1 1.5 3 [EED) o = ——15 155
3 3 |§\] N | =\ =k 5' ®13.5)
5 5 :1), (EED) i x ‘ :\ = 14 II 2
8 g1 AB & < T 15 ’| 1 16
1 . S onnecteur onnecteur
A 10 (14.7) =) ConnecteurC c E 10
B 15+ 1 (30.7) - L |.a1)
C 20%1
+1 Fabriqué sur
commande
Avec frein et capteur e — N de bome du Couleur du [N de bome du
9 connecteur A cable connecteur D
A B-1 Marron 2
A A-1 Rouge 1
Masse g e T :
Réf. produit | Masse [g] Note COM-A/COM B-3 Verde 3
LE-CE-1-B 240 COM-B/I— A3 Bleu 4
LE-CE-3-B 460 ; N° de bore du ) Couleur du [N° de bome du
LE-CE-5-B 740 Signal connecteur B ___Blindage _ cable connecteur E
LE-CE-8-B 1170 Cable robotique e 2 OO0 Marton v
LE-CE-A-B 1460 = o ! P Fouge 7
LE-CE-B-B 2120 A e OO0 Nor 5
LE-CE-C-B 2890 B B-3 - - Orange 9
OO0 T :
SD+B(RX) gj L L J’::rl:e 181
SD- (TX) A4 L OO0CC ] Noir 10
pEm— Vet Yoo Noir 3
Signal connecteur C
Verrou (+) B-1 Rouge 4
Verrou (-) A-1 >OOO< Noir 5
Capteur (+) B-3 Marron 1
Capteur (-) A-3 >OOO< Bleu 2
24
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Controleur pour moteur pas a pas Serie JX CE D/ 9 I:I/ P I:I/ D 1/ LD/ M 1

Options

M Cable de communication pour réglage du contrdleur
(D Cable de communication JXC-W2A-C

Eﬁ

51 3000

32

# Connexion directement au contréleur possible.

(2 Cable USB LEC-W2-U

E 2 . e
o |9 [ == ===

(3 Kit de paramétrage du contréleur JXC-W2A

Ensemble incluant un cable de communication (JXC-W 2 A-C)
et un cable USB (LEC-W2-U)

<Logiciel de paramétrage du contréleur/ lecteur USB>

- Logiciel de paramétrage du contréleur

- Lecteur USB (Pour JXC-W2A-C)

Télécharger sur le site internet de SMC : https://www.smc.eu

Matériel requis

0Ss Windows®7, Windows®8.1, Windows®10
Interface de Ports USB 1.1 ou USB 2.0
communication

Affichage 1024 x 768 min.

= Windows®7, Windows®8.1 et Windows®1,0 sont des marques
déposées de Microsoft Corporation aux Etats-Unis.

Il Cable de conversion P5062-5 (Longueur de cable : 300 mm)

T —

300

# Pour la connexion du boitier de commande (LEC-T1-3LIGLI) ou du céble
de communication pour le paramétrage du contréleur (LEC-W2A-C) au
contréleur, un cable adaptateur est requis.

H Adaptateur pour montage sur rail DIN LEC-3-D0

* Avec 2 vis de montage

A utiliser lorsque I'adaptateur pour montage sur rail DIN est
ensuite fixé sur un contrdleur vissé.

H Rail DIN AXT100-DR-[!

# Pour [J, entrer un numéro a partir de la ligne No. dans le tableau de la page 19.
Reportez-vous aux schémas des dimensions aux pages 18 et 19
pour les dimensions de montage.

O

M Boitier de commande
LEC-T1-3[J]|G

Boitier de
commande

Commutateur |
d'activité [ [

(Option) |

\ k!
a6,
Moad
- | Commutateur
darét

Commutateur d'activité
—_ Sans
S |Equipé dun commutateur d'activité

Langue initiale ®
J Japonais
E Anglais

# Commutateur Interlock pour la
fonction jog et test

e Commutateur d'arrét
G | Equipé dun commutateur d'arrét |

+ La langue affichée peut étre
changée en anglais ou en japonais.

Caractéristiques techniques

Elément Description
Pressostat Commutateur d'arrét, commutateur d'activité (option)
Longueur du cable [m] 3
Protection IP64 (sauf le connecteur)

Plage de température

d'utilisation [°C] 5as0

Plage d'humidité

ambiante [%HR] 90 max. (sans condensation)

Masse [g] 350 (Sauf cable)

smC 25



Serie JXCEL1/9U/PLY/D1/LL1/M1

Options

H Connecteur d'alimentation électrique JXC-CPW
= La prise de courant est accessoire.

@D caav @ ov
OJOYO @ Mm24v (B N.C.
P00 ® EMG (8 LKRLS

Connecteur d'alimentation électrique

B Connecteur de signal STO JXC-CSTO

OPEEE

Connecteur de signal STO

Nom de la bome Fonction Détails

N® de broche

Nom du signal

Détails

oV Entrée commune (-) La borne 24V M, la borne 24V C, la borne 1 24V Sortie +24 V (Max. 100 mA)
EMG, et la borne LK RLS sont communes (-). 2 STO1 Entrée STO 1
M 24V | Alimentation moteur (+) | Alimentation moteur (+) du contréleur 3 STO2 Entrée STO 2
C 24V | Alimentation de contrdle (+) | Alimentation de contréle (+) du contréleur 4 Retour 1 Signal de retour STO1
EMG Arrét (+) Borne de connexion du circuit d'arrét externe 5 Retour 2 Signal de retour STO2

LK RLS | Frein relaché (+) |Bome de connexion du commutateur de verrouillage

M Connecteur de communication

Pour DeviceNet™

Modeéle droit Raccorden T Connecteur de communication
JXC-CD-S  JXC-CD-T  pour DeviceNet™
Nom de la bome Détails
V+ Alimentation (+) pour DeviceNet™
CAN_H | Céble de communication (haut)
Purge | Cable de mise & la terre/cable blindé
CAN_L |Cable de communication (bas)

V— Alimentation (-) pour DeviceNet™
Pour 10-Link
Modéle droit Connecteur de
JXC-CL-S communication pour 10-Link
# Le connecteur de communication N7 bams | Nom s b bome Détails
pour 10-Link est un accessoire. 1 L+ +24 V
2 NF N/A
3 L- oV
4 C/Q |Signal IO-Link

Pour CC-Link

Modeéle droit Raccord enT Connecteur de
LEC-CMJ-S LEC-CMJ-T communication pour CC-Link
Nom de [a borne Détails
DA | Ligne de communication CC-Link A
DB Ligne de communication CC-Link B
DG Ligne de terre CC-Link
SLD Blindage CC-Link
FG Chassis
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sarie JXC51/61/E_1/9 /P 1/D1/LL1/M1
Précautions relatives aux difféerences
de versions du controleur

Quand la version du controéleur JXC est différente, les paramétres internes ne sont pas compatibles.

M Si vous utilisez le JXCLI1-BC, veuillez utiliser la derniere version du JXC-BCW (outil d'écriture des parametres).

M |l existe actuellement 3 versions : produits de version 1 (V1.J ou S1.0), de version 2 (V2.[J ou S2.[]) et de version 3 (V3.0 ou S3.0).
Gardez a l'esprit que pour écrire un fichier de sauvegarde (.bkp) sur un autre contréleur avec le JXC-BCW, il doit étre de la méme
version que le contrdleur qui a créé le fichier. (Par exemple, un fichier de sauvegarde créé sous un produit de version 1 ne peut étre
écrit que sur un autre produit de version 1, etc.)

Identification des symboles des versions

Produits Série JXC[I1 version V3.1 ou S3.[]

XR XRT1.0

Modeles compatibles Modeéles compatibles
Série JXC91[] Série JXC51[]
Série JXC61[]

& Série JXCEI
~ | Série JXCPLI
~| Série JXCD1
~— '\l Série JXCLL
~ ~ Série JXCM1
=
Py ~ Symbole de version
S Q Produits Série JXC[I1 version V2.[J ou S2.[]

/

we i2:) we (S22

Modeéles compatibles Modeéles compatibles
Série JXC91[] Série JXCEL]
Série JXCPL]
Série JXCD1
Série JXCLLI

Produits Série JXC[I1 version V1. ou S1.[1

Modeles compatibles Modeéles compatibles

Série JXC91L1 Série JXCELI
Série JXCPLI
Série JXCD1
SérieJXCLL]
Série JXC5H
Série JXC6H
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Serie JXC51/61/EL1/9_/P_1/D1/LLY/M1

Versions de controleur vierge et tailles d'actionneur électrique de type a codeur absolu sans batterie compatibles

B La plage de tailles d'actionneur électrique de type a codeur absolu sans batterie compatibles differe en fonction de la version du
contrdleur. Veillez a vérifier la version du contréleur avant d'utiliser un contrdleur vierge.

Versions de contrdleur vierge/Tailles d'actionneur électrique compatibles (Série JXC[11/JXCLIF)

Contréleur vierge Taille d'actionneur électrique compatible
Série ‘éf);j'r‘;'l‘eﬂf LEFSCIE | LEFBLIE |LEKFSCE | LEYCJE |LEYZE-X8 | LEYGLIE | LESCIE | LESHLIE | LESYHCE | LERCIE | LEHFCIE
Version 3.4
L. V3.4,53.4) | 25,32, | 2532 25,32 25,32
Série Jxc9101 | ¢ 182, | 25,32, 32, 32,
Série JXCD1[]| Version3.5 40 40 40 40 16, 25
Série JXCE1D | (V35,835
Série JXCP1J Version 3.6
Série JXCL1 (V3.6 836) 16,25, | 16,25, 16, 25, 16, 25, 8. 16. 25
-2 O 32,40 | 32,40 32,40 32, 40 e
Ou superieure
Version3.4 | 25,32, | 25,32, | o0 | 25,32 | e | 2582 | 25 | 25 | | 50 | 3240
(V3.4, S3.4) 40 40 40 40 ’
Série JXCM1O
Série JXC51/61 | \/o15i0n 3.5
(V3.5, S3.5)
Ousuperieure | 45 o5 | 16, 25, 16, 25, 16, 25, 8 16, 25
32,40 | 32,40 32,40 32, 40 P
P Toutes les
Série JXCLIF versions
Versions de contrdleur vierge/Tailles d'actionneur électrique compatibles (Série JXC[IH)
Contrdleur vierge Taille d'actionneur électrique compatible
- Version de
Série contraleur LEFSCIG LEKFCIG LEYOIG LEG LESYHOIG
Série JXCO9H
Série JXCEH T\‘/’;‘r‘gi:zs 16, 25, 32, 40 16, 25, 40 8, 16, 25
Série JXCPH
Versioon 1.0 25, 32, 40 25, 32, 40 25, 40 25, 32, 40 16, 25
Série JXC5H/6H Version 1.1 16, 25, 32, 40 16, 25, 40 8,16, 25
Ou superieure
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A Consignes de sécurité

/\ Précaution:

Ces consignes de sécurité ont été rédigées pour prévenir des situations dangereuses
pour les personnes et/ou les équipements. Ces instructions indiquent le niveau de risque

potentiel a I'aide d'étiquettes "Précaution”, "Attention" ou "Danger”. Elles sont toutes
importantes pour la sécurité et doivent étre appliquées, en plus des Normes
Internationales (ISO/IEC) ", a tous les textes en vigueur a ce jour.

Précaution indique un risque potentiel de faible niveau qui,
s'il est ignoré, pourrait entrainer des blessures mineures ou

1) ISO 4414 : Fluides pneumatiques — Regles générales
relatives aux systemes.
ISO 4413 : Fluides hydrauliques — Regles générales

peu graves. relatives aux systemes.
Attention indique un risque potentiel de niveau moyen qui, IEC 60204-1 : Sécurité d.es machines — Matériel électrique
A Attention: s'il est ignoré, pourrait entrainer la mort ou des blessures des machines. (1ére partie :
graves. recommarjdatlons generales) .
ISO 10218-1 : Manipulation de robots industriels -
A Danger' panger |nd|qqe un risque potentiel de niveau fort qui, s'il est Sécurité.
- ignoré, pourrait entrainer la mort ou des blessures graves. etc.

/\ Attention

1. La compatibilité du produit est sous la responsabilité de la personne qui a congu

-

A\ Consignes de sécurité

le systéme et qui a défini ses caractéristiques.

Etant donné que les produits mentionnés sont utilisés dans certaines conditions, c'est
la personne qui a congu le systeme ou qui en a déterminé les caractéristiques (apres
avoir fait les analyses et tests requis) qui décide de la compatibilité de ces produits
avec l'installation. Les performances et la sécurité exigées par I'équipement seront
de la responsabilité de la personne qui a déterminé la compatibilité du systéme.
Cette personne devra réviser en permanence le caractere approprié de tous les
éléments spécifiés en se reportant aux informations du dernier catalogue et en tenant
compte de toute éventualité de défaillance de I'¢quipement pour la configuration d'un
systéme.

. Seules les personnes formées convenablement pourront intervenir sur les

équipements ou machines.

Le produit présenté ici peut étre dangereux s'il fait I'objet d'une mauvaise
manipulation. Le montage, le fonctionnement et I'entretien des machines ou de
I'équipement, y compris de nos produits, ne doivent étre réalisés que par des
personnes formées convenablement et expérimentées.

. Ne jamais tenter de retirer ou intervenir sur le produit ou des machines ou

équipements sans s'étre assuré que tous les dispositifs de sécurité ont été mis

en place.

1. L'inspection et I'entretien des équipements ou machines ne devront étre effectués
qu'une fois que les mesures de prévention de chute et de mouvement non maitrisé
des objets manipulés ont été confirmées.

2. Si'un équipement doit étre déplacé, assurez-vous que toutes les mesures de
sécurité indiquées ci-dessus ont été prises, que le courant a été coupé a la source
et que les précautions spécifiques du produit ont été soigneusement lues et
comprises.

3. Avant de redémarrer la machine, prenez des mesures de prévention pour éviter les
dysfonctionnements malencontreux.

. Contactez SMC et prenez les mesures de sécurité nécessaires si les produits

doivent étre utilisés dans une des conditions suivantes :

1. Conditions et plages de fonctionnement en dehors de celles données dans les
catalogues, ou utilisation du produit en extérieur ou dans un endroit ou le produit
est exposé aux rayons du soleil.

2. Installation en milieu nucléaire, matériel embarqué (train, navigation aérienne,
véhicules, espace, navigation maritime), équipement militaire, médical, combustion
et récréation, équipement en contact avec les aliments et les boissons, circuits
d'arrét d'urgence, circuits d'embrayage et de freinage dans les applications de
presse, équipement de sécurité ou toute autre application qui ne correspond pas
aux caractéristiques standard décrites dans le catalogue du produit.

3. Equipement pouvant avoir des effets néfastes sur I'homme, les biens matériels ou
les animaux, exigeant une analyse de sécurité spécifique.

4. Lorsque les produits sont utilisés en systéme de vérrouillage, préparez un circuit
de style double vérrouillage avec une protection mécanique afin d'eviter toute
panne. Vérifiez périodiquement le bon fonctionnement des dispositifs.

/\ Précaution

. Ce produit est prévu pour une utilisation dans les industries de fabrication.

Le produit, décrit ici, est concu en principe pour une utilisation inoffensive dans
les industries de fabrication.

Si vous avez I'intention d'utiliser ce produit dans d'autres industries, veuillez
consulter SMC au préalable et remplacer certaines spécifications ou échanger
un contrat au besoin.

Si quelgue chose semble confus, veuillez contacter votre succursale
commerciale la plus proche.

Garantie limitée et clause
limitative de responsabilité/
clauses de conformité

Le produit utilisé est soumis a la "Garantie limitée et clause
limitative de responsabilité" et aux "Clauses de conformité".Veuillez
les lire attentivement et les accepter avant d'utiliser le produit.

Garantie limitée et clause limitative de
responsabilité

1. La période de garantie du produit est d'un an de service ou
d'un an et demi aprés livraison du produit, selon la premiére
échéance. ? Le produit peut également tenir une durabilité
spéciale, une exécution a distance ou des pieces de rechange.
Veuillez demander I'avis de votre succursale commerciale la
plus proche.

2. En cas de panne ou de dommage signalé pendant la période
de garantie, période durant laquelle nous nous portons
entierement responsable, votre produit sera remplacé ou les
pieces détachées nécessaires seront fournies. Cette limitation
de garantie s'applique uniquement a notre produit,
indépendamment de tout autre dommage encouru, causé par
un dysfonctionnement de I'appareil.

3. Avant d'utiliser les produits SMC, veuillez lire et comprendre les
termes de la garantie, ainsi que les clauses limitatives de
responsabilité figurant dans le catalogue pour tous les produits
particuliers.

2) Les ventouses sont exclues de la garantie d'un an.

Une ventouse étant une piece consommable, elle est donc garantie
pendant un an a compter de sa date de livraison.

Ainsi, méme pendant sa période de validité, la limitation de garantie ne
prend pas en charge l'usure du produit causée par I'utilisation de la
ventouse ou un dysfonctionnement provenant d'une détérioration d'un
caoutchouc.

Clauses de conformité

1. L'utilisations des produits SMC avec I'équipement de production
pour la fabrication des armes de destruction massive (ADM) ou
d'autre type d'arme est strictement interdite.

2. Les exportations des produits ou de la technologie SMC d'un
pays a un autre sont déterminées par les directives de sécurité
et les normes des pays impliqués dans la transaction. Avant de
livrer les produits SMC a un autre pays, assurez-vous que toutes
les normes locales d'exportation sont connues et respectées.

/\ Précaution

Les produits SMC ne sont pas congus pour étre des
instruments de métrologie légale.

Les instruments de mesure fabriqués ou vendus par SMC
n'ont pas été approuvés dans le cadre de tests types
propres a la réglementation de chaque pays en matiere de
meétrologie (mesure).

Par conséquent les produits SMC ne peuvent étre utilisés
dans ce cadre d'activités ou de certifications imposées par
les lois en question.

Lisez les "Précautions d'utilisation des Produits SMC" (M-EQ03-3) avant toute utilisation.
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