1 C € EE c“ Us
S c h r I tt m Oto r- Co nt ro I I e r + Weitere Informationen finden Sie im Webkatalog.
Controller mit STO- Sicherheitsteilfunktionen

_

® Schrittmotor (24 VDC)
© Schrittdaten (64 Punkte)

Mit STO- Sicherheitsteilfunktionen

© EN 61800-5-2 STO-Funktion
(Sicher abgeschaltetes Moment)

EtherCAT
Serie JXCEF

1

EtherCAT.

PROFINET
Serie JXCPF

®

;

\

© Produktzertifizierung durch eine unabhéangige Stelle
(EN 61508 SIL 3, EN 62061 SIL CL 3, EN ISO 13849-1 Kat. 3 PL €)

Serie JXCIF

Ethen\et/IP

»
h
|

5

10-Link

Serie JXCLF
Q@ IO-Link

©1Zwei verschiedene Arten von Fahrbefehlen

Schritt Nr. definierte Operation: Betreiben Sie das
Gerat mit den voreingestellten Schrittdaten im Controller.
Numerische Daten definierte Operation: Der Antrieb
verwendet Werte wie Position und Geschwindigkeit aus
der SPS.

©OLesen von Statusdaten

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

Serie JXCLIF

©ODaisy Chain Verdrahtungsschema

Es stehen zwei Kommunikationsanschlisse zur Verfigung.
# Bei I0-Link Punkt-zu-Punkt

EMC-JXCF-01A-DE



Schrittmotor-Controller Serie JXC

Controller mit STO- Sicherheitsteilfunktionen serie JXCLIF

Sicherheitsfunktion/STO, SS1-t (EN 61800-5-2)

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

SS1-t-Betrieb: Safe Stop 1 — (Sicherer Stopp 1 mit Zeitsteue-
m rung) Nach dem Abbremsen erfolgt ein
Wechsel in den STO-Betrieb.
STO-Betrieb: Safe Torque Off (Sicher abgeschaltetes
Moment) — Die Spannungsversorgung des
Motors wird ausgeschaltet.

Geschwin-
digkeit

Vv
Stopp Kategorie 1

Geschwin-
digkeit

Zeit

STO1/STO2-Eingang

(Steuerung) i

st O——i(sT0

Spannungsversorgung Motor I

Beispiel fiir den Anschluss externer Geréte

SPS

Controller mit STO- Sicherheitsteilfunktionen
JXCOFO-O

)

Sicherheitseinrichtungen

Bereichssensor Not-Aus-Taste Sicherheits-SPS

EN 61508 SIL 31 SIL (Sicherheits-Integritatslevel)

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

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

Eine Skala, die verwendet wird, um die Eignung von sicherheitsbezogenen Teilen zur Ausfihrung einer
Sicherheitsfunktion gema8 der internationalen Norm ISO 13849 zu bestimmen
Es gibt 5 Stufen der Sicherheitsfunktion, wobei die niedrigste Stufe PL a und die héchste Stufe PL e ist.

Functional @7
Safety

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

SvVC

N



Schrittmotor-Controller Serie JXC

ACT

£. Controller-Einstellungssoftware ACT-Controller 2

Benutzerfreundliche Einstellungssoftware ACT-Controller 2 (fiir PC)

Verschiedene Funktionen im normalen Modus erhaltlich (im Vergleich zum bestehenden ACT-Controller)
® Parameter- und Schrittdaten-Einstellung

Fiel) View) Action(d) Window(W) Opton(@) Help(t)

* Kunden, die einen PC mit anderer
Spezifikation als Windows 10/64 Bit und
Windows 11 betreiben, sollten den
vorhandenen ACT-Controller verwenden.

‘.
-
e Alarm-Anzeige
o | @= = = =

Alarm Data
No.  Code Alat ] ) E
1 01051  Thestep dataid ] Total Count o
5 & Gumulative Alarm Data ~
° onerating time
= 27 0:00:00 192 Encoder error
f 0:00:00 192 Encoder error
% 20 0:00:00 182 Encoder error
8 30 0:00:07 193 Polarity not found
31 1:00:00 192 Encoder error
1 116 32 300:00 192 Encoder error
200:00 153 AbEnc ID ALM
34 30328 144: Over speed v
* Access to Log Data
requires: No Alarms are
active and Servo OFF
ported controller: JXC
Ho / alarms in alarm erou.. | Get Log Data

Wenn ein Alarm ausgelést wird, kénnen die Alarmdetails und

Wenn ein Alarm ausgel6st wird, kann
GegenmaBnahmen angezeigt werden. die kumulierte Start-up Zeit des

Controllers angezeigt werden.
® Aufzeichnung von Signalverlaufen

Display €51
Wave monitor

p updating the screen while monitoring

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

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



Schrittmotor-Controller Serie JXC

{mrrw—

Select write contents and confirm actuator and controller

USB Ser COM3)
01~ JXCM1™-LEY328-30

IXCM1*LEFS16A-100

Mit dem Schreib-Tool kénnen die Parameter und Schrittdaten
des angeschlossenen Antriebs in einen unbeschriebenen
Controller der Serie JXC geschrieben werden.

e Anpassbare Plug-in-Funktionen

Basic seftings
Comms settings
Plugins

Plugins available

Data writing tool for JXC-BC
Data Log Viewer
Parameter

Status

Step Data

Teaching

Wave Monitor

Data writing tool for JXC-BC
Initialize the actuator parameters.

12.00(v1.10)
1.0.00
1.2.00(v1.20)
1.0.0.0
1.2.0.0(v1.00)
1.0.00
1200

Cancel

Move Up item

Move Down ltem

( AddPlugin )

OK

Die angezeigten Plug-in-Funktionen sowie die Reihenfolge der
Anzeige sind anpassbar. Kunden kénnen die von ihnen
benétigten Funktionen hinzuftgen.

Im normalen Modus stehen verschiedene andere Testbetriebsmethoden
(Programmbetrieb, Jog-Betrieb, Schrittmass einstellen, usw.), die
Uberwachung des Signalstatus, ein One-Touch-Schalter zwischen
Japanisch und Englisch und andere Funktionen zur Verfligung.

Fir den sofortigen Einsatz wanhlen Sie den ,,Easy-Mode“ flir den Betrieb.

01-LEY32B-100 Monitor Mode
No. O Position 000 mm Speed 0 mm/s Force 0
Jog Move Distance 100 % ey Move
Move Speed 10 mm/s
( GetPositon ) Reset
Step Data List Item setting

No. Speed Posiion  Accel ~ Decel PushingF TriggerlV >ushingSp MovingF  Areal | Area2  InPosn =
dperations MM mmve  Tmm mmis2  mmis2 % mm mm  mm Comment

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

Von der SMC-Website

e Dokumente/Download

Betriebsanleitungen

A 4

Elektrische Antriebe

A 4

Parametriersoftware
(Einstellungssoftware)

Controller Setting
Software ACT2

Show Alarm

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

nommen werden.



Schrittmotor-Controller Serie JXC

System-Aufbau

(EtherCAT/EtherNet/IP™/PROFINET/IO-Link)

Elektrischer Antrieb  gerie LEY/LEYG Serie LER
---@ Antriebskabel g Serie LEKFS Serie LEL
Batterielosem = serie LEF serie LEPY/LEPS
Inkremental . Encoder , 5 Serie LESYH Serie LEH
Standardkabel LE-CP-0J-S — r Serie LES/LESH Serie LEM
Robotikkabel LE-CP-] LE-CE-]
Vom Kunden Vom Kunden Vom Kunden
bereitzustellen Vom Kunden bereitzustellen Vorm Kunden bereitzustellen Vor Kunden . . Vom Kunden
SPS bereitzustellen | SPS bereitzustellen | SPS bereitzustellen | 10-Link-Unit bereitzustellen
Sicherheits- Sicherheits- Sicherheits- Sicherheits-
einrichtung einrichtung einrichtung einrichtung
t Mit STO-Sicherheits Wit STO-Sicherheits it STO-Sicherheits Vit STO-Sicherheits
Teiffunktion Teiffunktion Teifunktion Teiffunktion
EthercAT~ Etherilet/IP @ I0-Link

@ Signalsteckverbinder
2u PWR @ Signalsteckverbinder STO JXC-CSTO
STO JXC-CSTO (Zubehér)
® Spannungs (Zubehdr) @ Kommunikationsstecker
versorgungsstecker fiir
(Zubehor) 10-Link
Vom Kunden Steckverbindun
bereitzustellen beidseitigl S gxc-cL-s
Spannungs- (Zubehor)
Cxi;fglrlg:lgﬁ I/u[;c Kommunikationskabel @-----
(3m)
Optionen
@ Teaching-Box @ Kommunikationskabel fiir Controller-Einstellung @ Adapterkabel
(Mit 3-m-Kabel) Kommunikationskabel  : JXC-W2A-C P5062-5
LEC-T1-300G0 USB-Kabel : LEC-W2-U (0,3 m)
<Controller-Ssoftware/USB-Treiber> Das Konvertierungskabel ist fir das
. Controller-Software JXC-W2A-C nicht erforderlich.
— - USB-Treiber (fur JXC-W2A-C) Das Adapterkabel kann zum
B * Herunterladen von der SMC-Website: Anschluss dieses Gantrollers an
!J https://www.smc.eu die optionale Teaching-Box
I - [LEC-T1] verwendet werden, die mit
| é’q‘g ~ ¥ [ e om der Serie LEC angeboten wird.
o e
ot a3
Ham J @®USB-Kabel (M | I"}a@—
LI | (A-mini, Ausfiihrung B) =
. (0,8m) @ Adapterkabel

r

O
2



| Kompatible Antriebe |

mr= [l Schrittmotor-Controller
= Serie JXCEF/9F/PF/LF  CE€ €5 s

+ Weitere Informationen finden Sie im Webkatalog.

Bestellschlussel

- EthercAT EtherNet/IP Q@ IO-Link

P|[F][7
oo0e o

0 Feldbusprotokoll e Anzahl der Achsen 9 Montage

JXC

E EtherCAT F 1 Achse, mit STO 7 Schraubmontage
9 EtherNet/IP™ Sicherheitsteilfunktionen 81 DIN-Schiene
P PROFINET ¥1 Die DIN-Schiene ist nicht
L 10-Link inbegriffen.
/] 4 7]
Mit STO- Mit STO- Mit STO- Mit STO-
- Sicherheits- Sicherheits- Sicherheits- Sicherheits-
e Bestell-Nr. Antrieb teilfunktionen teilfunktionen teilfunktionen teilfunktionen

Ohne Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen
Beispiel: Geben Sie ,LEFS16B-100 fir das Modell LEFS16B-100B-S1] ein.

BC] Unbeschriebener Controller*!
=1 Erfordert spezielle Software (JXC-BCW oder ACT Controller 2)

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.

(@ Uberprifen Sie die Modellnummer auf dem Typenschild des Antriebs. Diese LEFS16B—400 »
Nummer sollte mit der des Controllers tibereinstimmen. e

S ®

* Siehe Betriebsanleitung fiir die Verwendung der Produkte. Diese kénnen Sie von unserer Website herunterladen: : https://www.smc.eu

Sicherheitshinweise fiir unbeschriebene Controller (JXCLILILII-BC)

Einen unbeschriebenen Controller kann der Kunde mit Daten des Antriebs beschreiben, mit

dem er kombiniert und verwendet werden soll. Verwenden Sie zum Schreiben von Daten die

Controller-Einstellungssoftware ACT Controller 2 oder die dedizierte Software JXC-BCW.

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

+ Um diese Software zu verwenden, bestellen Sie das Kommunikationskabel fr die Controller-
Einstellung (JXC-W2A-C) und das USB-Kabel (LEC-W2-U) separat.

Systemvoraussetzungen Hardware

P ®
(O] er(lg‘(‘)vgist)m Windows®11 Windows®7 Windows®8 Windows®10
ACT Controller 2
Software| (it JXC-BGW-Funktion) Jxc-Bow

= Windows®7, Windows®8, Windows®10 und Windows®11 sind registrierte Handelsmarken der
Microsoft Corporation in den USA.
SMC-Website: https:/www.smc.eu
\ _/




Schrittmotor-Controller Serie JX CE F / gF / P F / LF

Technische Daten

Installationsbereich

Ausgabe 36 Bytes

Ausgabe 36 Bytes

Ausgabe 36 Bytes

Ausgabe 22 Bytes

Abschlusswiderstand

Modell JXCEF JXC9F JXCPF JXCLF
Feldbusprotokoll EtherCAT EtherNet/IP™ PROFINET 10-Link
Kompatibler Motor Schrittmotor (24 VDC)

Spannungsversorgung 24 VDC 10 %

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

s Protokoll EtherCAT *2 EtherNet/IP ™2 PROFINET*2 10-Link

E ystem Version:! Konformitatsprifung Teil 1 (Ausgabe 3.14) Spezifikation Version 1.1

é Bericht V.1.2.6 Teil 2 (Ausgabe 1.15) Version 2.32 Anschluss-Klasse A
§ | Ubertragungs- ] 10/100 Mbps*2 230.4 kbps

E, geschwigndigkeit 100 Mbps*2 (automatische Verbinduggsherstellung) 100 Mbps*2 (COMSF))

Z, Konfigurationsdatei*® ESI-Datei EDS-Datei GSDML-Datei I0DD-Datei

é /o] Eingabe 20 Bytes Eingabe 36 Bytes Eingabe 36 Bytes Eingabe 14 Bytes
=

2

nicht inbegriffen

Datenspeicherung

EEPROM

Statusanzeige

PWR, ALM, RUN, ERR |

PWR, ALM, MS, NS

PWR, ALM, SF, BF

[ PWR, ALM, COM

Kabelldnge [m]

Antriebskabel: max. 20

Kiihlsystem

Luftkiihlung durch natiirliche Konvektion

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 55 (kein Gefrieren)*5

Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Schutzart

IP30 (Anschlussseite ausgeschlossen)

Isolationswiderstand [MQ]

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

Sicherheitsfunktion

STO,SS1-

STO,SS1-t

STO,SS1-t

STO, SS1-t

Sicherheitsstandards

EN61508 SIL3*4
EN62061 SIL CL3*4
EN 1SO13849-1 Cat.3 PLe*4

EN61508 SIL3*4
EN62061 SIL CL3*4
EN 1SO13849-1 Cat.3 PLe*4

EN61508 SIL3*4
EN62061 SIL CL3*4
EN 1ISO13849-1 Cat.3 PLe*4

EN 61508 SIL 3*4
EN 62061 SIL CL 3*4
EN ISO 13849-1 Cat. 3 PL e*4

Gewicht | Schraubmontage

250

240

250

220

[d]

DIN-Schienenmontage

270

260

270

240

«1 Bitte beachten Sie, dass Angaben zu Versionen Anderungen unterliegen kénnen.
#2 Verwenden Sie ein abgeschirmtes Kabel mit CAT5 oder héher fur

PROFINET, EtherNet/IP™ und EtherCAT.

+3 Die Dateien kdnnen von der SMC Website heruntergeladen werden.

+4 Die oben genannte Sicherheitsintegritatsstufe ist der Hochstwert. Die erreichbare
Stufe hangt von der Konfiguration und der Inspektionsmethode der Komponente ab.
Weitere Informationen finden Sie im ,Sicherheitshandbuch”.

HEHandelsmarke

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

Beispiel Betriebsbefehl

#5 Wenn die vertikale Nutzlast fiir Produkte der Serien LEY40UIE oder LEYG400JE
dem unten angegebenen Gewicht entspricht oder dieses Uberschreitet, verwenden

Sie den Controller bei einer Umgebungstemperatur von maximal 40 °C.

Serie Gewicht [kg] Serie Gewicht [kg]
LEY40CJEA 9 LEYG40CIEA 7
LEY40LIEB 19 LEYG40LIEB 17
LEY40CIEC 38 LEYG40LCIEC 36

Zusatzlich zur Schrittdaten-Eingabe von maximal 64 Punkten in jedem Kommunikationsprotokoll kann jeder Parameter in Echtzeit Giber die
numerische Dateneingabe geéndert werden.

<Anwendungsbeispiel> Bewegung zwischen 2 Punkten

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

<Eingabe der Schrittnummer >
Sequenz 1: Befehl fiir Servo ON

Sequenz 2: Befehl fir Ruckkehr zur Ausgangsposition
Sequenz 3: Schrittdaten-Nr. 0 fir das DRIVE-Signal eingeben.

<Numerische Dateneingabe>

Sequenz 1:
Sequenz 2:
Sequenz 3:

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

Sequenz 4:

Die gleiche Operation kann mit jedem Betriebsbefehl durchgefiihrt werden.

Befehl fir Servo ON

Befehl fur Rickkehr zur Ausgangsposition
Schrittdaten-Nr. 0 eingeben und Befehlseingabe-Flag

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

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

einschalten, um die Zielposition auf 100 zu andern, wéhrend
das Start-Flag eingeschaltet ist.

Sequenz 1~ ’ ‘
oo ]

Sequenz 2 ‘
-]

Sequenz 3~ ‘

[ -mmmmoeemommmeeoooooeoooooe ooy >

Sequenz 4-> ’ ‘

0 10 100



Serie JXCEF/9F/PF/LF

Montageanweisung

a) Schraubenbefestigung (JXC[17-[],

JXCOF7-0)
(Montage mit zwei M4-Schrauben)

Befestigungsrichtung

Befestigungsrichtung

Erdungskabel

b) DIN-Schienenmontage (JXC[J18-[J, JXCLIF8-[J)
(Montage auf DIN-Schiene)

Erdungskabel

DIN-
Schiene

DIN-Schiene ist verriegelt.

Erdungskabel

Der Controller wird in die DIN-Schiene eingehangt und
zur Verriegelung wird A in Pfeilrichtung geschoben.

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

DIN-Schiene L
12,5 5,25
AXT100-DR-[] (Abstand
0
[le)
* FUr O, eine Nummer aus der Zeile ,Nr“ der nachstehenden Tabelle eingeben. 7%%%’%@ € i‘m?
Siehe MaBzeichnungen auf Seite 8 fiir Befestigungsdimensionen. ! ]
1,25
L-MaB [mm)]
Nr. 1 2 & 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.



Schrittmotor-Controller Serie JX CE F / gF / P F / LF

Abmessungen
I
JXCEF o JXCLF o
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DIN-Schienen-Anbausatz




Serie JXCEF/9F/PF/LF

Optionen

B Spannungsversorgungsstecker JXC-CPW

= Der Spannungsversorgungsstecker ist Zubehor

B STO-Signalstecker JXC-CSTO

1
i ®
1 @
990] D v e
®@0 p ©)
® EMG (6 LKRLS
Stromversorgungsstecker STO-Signalstecker
bsleemri;]ng Funktion Details Pin-Nr. | Signalbezeichnung Details
- 1 24V +24 V Ausgang (max. 100 mA)
ov | \emensamo | WeiiemmmcedenmoBiG e/ | [T | Sto1 | Sro-mngng:
3 STO2 STO-Eingang 2
M 24V | Spannungsversorgung Motor (+) Spannungsversorgung Motor (+) 2 Feedback 1 STO1-Ruckmeldesignal
C 24V Spannungsversorgung Controller (+) ”Spannungsver"sorgung Motor (+). 5 Foedback 2 STO2-Ruckmeldesignal
EMG Stopp Signal (+) Positive Spannung fir Stopp Signal Freigabe
LK RLS Entriegelung (+) Positive Spannung fiir Entriegelung

B Kommunikationsstecker
Fir 10-Link
Steckverbindung

beidseitig JXC-CL-S )
Kommunikationsstecker fiir |0-Link

# Steckverbinder flr

H DIN-Schienen-Anbausatz LEC-3-D0

+ Mit 2 Befestigungsschrauben

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

IO-Link ist Zubehor. | Kiemmen-Nr, bngiT;?:&; g Details
1 L+ +24 V
2 NC KA
3 - oV
4 cQ 10-Link Signal

B Kommunikationskabel fiir Controllerparametrierung

Kommunikationskabel

(JXC-W2A-C) USB-Kabel
(LEC-W2-U) =
l.lwmnnﬂﬂ%ﬂ e s 1
/%\\
%
‘ —
2 [

- Controller-Software

N - USB-Treiber

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

H DIN-Schiene AXT100-DR-]

+ Fur O, die ,Nr.“ aus der Tabelle auf Seite 7 eingeben.
Siehe Abmessungen auf Seite 8 flir Befestigungsdimensionen.

Bestellschlissel

B JXC -W2A-C

« FUr serie JXCO o
Kommunikations-

kabel

LEC-W2-U
—l_USB-KabeI

Controller-Einstellset JXC-W2A

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



’ Kompatible Antriebe ‘

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

LE-CE-

Kal:elléinge (L) [m] (Belegung)
1.5
AB
1
g g 3 '?ﬁl'
8 g i,
A 10*1
B 15%1
C 20*1
#1 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

Antriebskabel 1

Stecker A Stecker C (14
~ ecker
N Stecker B %Y (Belegung)
2 6
T ]
—_ m
) [
A »;
N
©
Q
~ Stecker D
(30,7) L
Signal Belegung Aderfarbe Belegung
Stecker A 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
q Belegung h Belegung
Sigiel Stecker B _ Abschirmung N RERITEEE Stecker D
Vce B-1 L. L, braun 12
1 1
GND A-1 i \‘\ >OOO< L “‘ schwarz 13
A B-2 —t — rot 7
A A2 — XXX — schwarz 6
B B-3 - + - + orange 9
B A-3 l\ r >OO<X ll : schwarz 8
| I
SD+ (RX) B-4 — — gelb 11
SD- (TX) A4 \\\ 7 >OOO< ‘\ ! schwarz 10
fommmmm s A - schwarz 3

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

LE-CE-

Kabelldnge (L) [m]
1 1.5
3 3
5 5
8 8>:<1
A 10*!
B 15%1
C 20*1
#1 Fertigung auf
Bestellung

Fiir Motorbremse und Sensor ¢

-B

(Belegung)
AB

|
1]

b
Ezl)
3 ThB
(14,7)

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

Stecker A
g Stecker B _ @ (14.2)
=] g Stecker D (Belegung)
— m = = 12
o | 5-eay—
C\i‘# o | ;K‘\\ —
m \
™ )
o Stecker C g Stecker E
(30,7) - L
Signal EAETITE Aderfarbe Belegung
9 Stecker A Stecker D
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B A2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/— A-3 blau 4
q Belegung ) Belegung
Sl Stecker B _ Abschimung Aderfarbe | sieger
Vee B-1 L L braun 12
[ X X >< >< (Y
GND A-1 i + L + schwarz 13
A B-2 — — rot 7
A A-2 ' ‘ >OOO< ' ‘ schwarz 6
B B-3 —t —t orange 9
B A-3 l‘ ; >OOO< l‘ ; schwarz 8
SD+ (RX) B-4 +— +— gelb 1
SD- (TX) A4 L OO schwarz 10
L e ] 7/
Boleging N 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
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’ Kompatible Antriebe ‘

[Robotikkabel/Standardkabel fiir Schrittmotor 24 VDC]

LE-C

P_

-]

Antriebskabel 2

1
LE-CP-3/Kabelldnge: 1.5 m, 3 m, 5 m

Controller-Seite

Stecker C (14,2) (Belegung)
. Bel Antriebsseite < — o=
Kabelldnge (L) [m (Belegung) 2 b S <=
Al =—=B1 ~ — & Z 5 h 6 (13,5)
1 15 I ST 7 2 —— o
3 3 A6 F=BE = — g ! il 2
5 5 Stecker A T u 16
8 g+ aen (80.7) (10)
A 107! 8B 3 Controller-Seit
B 15+ LE-CP-ac /Kabelldnge: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m ontroller-Seite
Cc 20*1 (+1 Fertigung auf Bestellung) SteckerC__ (122 (Belegung)
. . ) - o
«1 Fertigung auf Bestellung (Belegung __Antriebsseite ) S 1 !Ei 2
(nur Robotikkabel) A1 ~ - [g = 576
Kabelausfiihrung e ASI! JE (18.5)
[ — 1 o 2
_ Robotikkabel g 2 1
(flexibles Kabel) (147) Stecker A g Stecker D 158416
(30,7) 1 0)
S Standardkabel
Gewicht _ Signal | %Eng Aderfarve | ShoNY
Produkt-Nr.  |Gewicht [g] Anm. A B1 braun >
LE-CP-1-S 190 A A-1 rot 1
LE-CP-3-S 280 Standardkabel B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
LE-CP-5-S 460 COMA/COM | B3 grin 3
LE-CP-1 140 COM-B/— A3 blau 4
::Eg::g 220 __ Abschirmung __ Aderfarbe  S0TS
LE-CP-8 790 Robotikkabel S oy SR R T
i 980 A BS o002 z
LE-CP-B 1460 A AS ) ,,‘ 1 ,,‘ | schwary C
LE-CP-C 1940 B A-6 ! — \ = schwarz 8
,,,,,,,,,,,,,,,,,,, 8

[Robotikkabel/Standardkabel fiir Motorbremse und Sensor fiir Schrittmotor 24 VDC]

LE-C

P_

-B-[ |

LE-CP-é/KabeIIénge: 1.5m,3m,5m

Antriebsseite Controller-Seite
.. (Belegung) Stecker A @ Stecker C Bel
Kabelldnge (L) [m] B S (142 (Belegung)
N el il 140
3 3 A1 Bl Sy
i e T
w0
8 g1 (14.7) .(307) Stecker B s
#1 8B .
‘;‘ 12*1 LE-CP- ac/Kabellange: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
c 201 (=1 Fertigung auf Bestellung)
#1 Fertigung auf Bestellung (Belegung) Antriebsseite SteckerA “’
(nur Robotikkabel) Al IE“‘I B1 A
.. B6 I
Fiir Motorbremse und Sensor e AT Bl &———
% % S EL
Kabelausfiihrunge - B3 = SteckerB 'S
14,7 BN — &
~ Robotikkabel (14.7) |
(flexibles Kabel) e Belegung
S Standardkabel Signal Stecker A Aderfarbe | g0 o 8
A B-1 braun 2
A A rot 1
Gewicht B B-2 orange 6
: B A2 gelb 5
Produkt-Nr.  |Gewicht [g] Anm. CON-A/COM B3 griin -
LE-CP-1-B-S 240 COM-B/— A3 blau 4
tg:g;:g:g:g ggg Standardkabel Abschirmung P 2%335?%
Voo B-4 N~ — . braun 12
LECP 3B | e T —— e
LE-CP-5-B 590 A A5 L " " schwarz 6
LE-CP-8-B 1060 Robotikkabel B B-6 ] ., ] orange 9
A- ' h
LE-CP-A-B 1320 = — i ] schwarz |8
LE-CP-B-B 1920 Signal | Stecker 8
LE-CP-C-B 2620 Motorbremse (+) B-1 :OOO: rot 4
Motorbremse (-) A1 ¢ ] schwarz 5
Sensor() | B3 1 OO !
Sensor (-) A3 1t ] blau 2




LEC-T1

’ Kompatible Antriebe ‘

Teaching Box

Bestellschlussel

Freigabeschalter
(Option)

LEC-T1-3

C

ch oAus

Teaching Boxl lFreigabetaste
- ohne
Kabellédnge [m] S mit Freigabetaste
l 3 ‘ 3 ‘ = Verriegelungsschalter fir JOG Testfunktion
Anzeige ¢
J Japanisch * Stopptaste
E Englisch l G \ mit Stopptaste ausgestattet

« Die Anzeigesprache kann zwischen Englisch und Japanisch umgeschaltet werden.

Technische Daten

Position

Beschreibung

Standardfunktionen

Schalter Stopptaste, Freigabetaste (Option)
* Anzeige chinesischer Kabellinge [m] 3
Zeichen Schutzklasse IP64 (auBer Stecker)
° StOPptaSte Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 50

Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Option Gewicht [g] 350 (auBer Kabel)
* Freigabetaste [UL-konforme Produkte]
In Féllen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Endstufen mit einer
Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.
Easy Mode
Funktion Beschreibung Aufbau der Menlipunkte
Step Data + Einstellung der Schrittdaten Mend Daten
Daten Step No.
JOG + JOG-Betrieb Monitor Einstellung von zwei unten dargestellten Parametern
+ Zuruck zur Ausgangsposition JOG Vers. 1.##:
- - Position, Geschwindigkeit, Kraft, Beschleunigung, Verzégerung
Test + 1-Schritt-Betrieb Test Vers. 2. s
* Zuriick zur Ausgangsposition Alarm Position, Geschwindigkeit, Schubkraft, Beschleunigung, Verzégerung,
+ Anzeige von Achse und Schrittdaten-Nummer TB-Setting gewgg#ngBMODhTriglger LV, Schubgeschwindigkeit, Bewegungskraft,
Monitor + Anzeige von zwei ausgewahlten Parametern ereicht, Bereich 2, In position
aus Position, Geschwindigkeit, Kraft Monitor
Alarm + Anzeige des aktiven Alarms Anzeige Step No.
+ Alarm-Reset Anzeige von zwei unten dargestellten Parametern
(Position, Geschwindigkeit, Kraft)
« Wiederverbinden der Achse (Vers. 1.:x)
» Einstellen der Anzeigesprache JOG
- (Vers. 2.xx) = zurlick zur Ausgangsposition
TB-Setting + Einstellung einfacher/normaler Modus JOG-Betrieb
+ Einstellung der Schrittdaten und Parameterwahl
fiir Uberwachungsfunktion Test
1-Schritt-Betrieb

Alarm

Anzeige aktiver Alarm
Zurlcksetzen des Alarms

TB-Setting

wieder verbinden (Ver. 1.xx)
Japanisch/Englisch (Vers. 2.#x)
Easy Mode / Normal Mode
Einstellparameter

12



LEC-T1

Normal Mode

Aufbau der Meniipunkte
Funktion Details Menu Step Daten
Step Data - Schrittdaten-Einstellung Step Data Step No.
- Parameter Bewegungs-Modus
Parameter + Parametereinstellung Monitor Geschwindigkeit
Positi
+ JOG-Betrieb/Konstante-Rate-Bewegung ;?_S'\;I Bgzgﬁ(ijunigung
* zurlick zur Ausgangsposition ) Verzd
(o]
+ Testbetrieb (max. 5 Schrittdaten 'llz'lll;Settin S?:Lzul?kerral# 9
Test spezifizieren und in Betrieb nehmen) 9 Tri LV
+ erzwungener Ausgang | Reconnect | ngger Lo
. Schubgeschwindigkeit
(erzwungene Signalausgabe, erzwungene Positionierkraft
Klemmenausgabe) Area 1. 2
+ Antriebsiberwachung In-Position
. Ausgangssignal-yberwachung Parameter Grundeinstellungen |
Monitor + Eingangssignal-Uberwachung — Basic
. Ausgangsklemmen-pberwachung ORIG ORIG-Einstellung |
+ Eingangsklemmen-Uberwachung
Monitor DRV-Monitor
* Aktive Alarmanzeige (Alarm-Reset) Verfahweg Position, Geschwindigkeit,
ALM . i - - i f Kraft
Anzeige Alarm-Log-Aufzeichnung | Ausgangssignale Step no
- Eingangssignale Letzte étep no..
+ Daten speichern Ausgangsklemme : .
Schrittdaten und Parameter des eingangklemme —{ Monitor-Ausgangssignal |
Controllers, der fiir die Kommunikation —— :
verwendet wird, speichern (vier Dateien Test _{ Monitor-Eingangssignal |
koénnen gespeichert werden, wobei ein JOG/Verfahren -
Schrittdaten- und Parametersatz als = zuriick zu ORIG _{ RorHi, A g |
File eine Datei gespeichert wird). Testbetrieb _{ Monitor-Eingangsklemmen |
+ Laden in Controller Erzwungener Ausgang
+ Ladt die in der Teaching Box gespeicherten -
Daten in dem Controller, der fiir die ALM Active ALM
Kommunikation verwendet wird. = aktiver Alarm Anzeige aktiver Alarm
- Gespeicherte Daten I6schen Aufzeichnung der Alarme Alarm-Reset
+ Dateischutz (Ver. 2.#x) File ALM Log
- Anzeigeeinstellung = Daten speicherm Aufzeichnung der Alarme
Easy Mode / Normal Mode Laden in Controller
+ Spracheneinstellung Datei I6schen
(Japanisch/Englisch) Dateischutz (Vers. 2.xx)
TB-Setting » Einstellung der Hintergrundbeleuchtung =
+ Einstellung des LCD-Kontrasts TB-Setting
- Signalton-Einstellung Easy Mode / Normal Mode
» max. Verbindungsachse Sprache
« Distanzeinheit (mm/Zoll) Hintergrundbeleuchtung
= LCD-Kontrast
Reconnect + Wiederverbinden der Achse Signalténe
Anzahl max. Antriebe
Passwort
Distance unit
—{ Reconnect
Abmessungen
4 102
Nr. Beschreibung Funktion
@\ 1 | LCD LCD-Bildschirm (mit Hintergrundbeleuchtung)
2 | Ring Schlusselring zum Befestigen der Teaching Box

|

[DI[D][®]

22,5

13

3 | Stoppschalter

Durch Driicken der Taste wird der Betrieb gestoppt. Die Entriegelung erfolgt
durch Drehen nach rechts.

4 | Stopptastenschutz

Schutz fir den Stoppschalter

Freigabetaste
(Option)

Verhindert unbeabsichtigten Betrieb (unerwarteten Betrieb) der
Jog-Testfunktion.
Andere Funktionen, wie z. B. Datenénderung, werden nicht abgedeckt.

Tastschalter

Tasten fir Eingabe

Kabel

Lange: 3 Meter

Stecker

Stecker, zum AnschluB an die LEC-Controller (Stecker CN4).




/\ Sicherheitsvorschriften

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

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

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

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

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

A Warnung

1. Verantwortlich fiir die Kompatibilitdt 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 Erflllung der spezifischen Anforderungen tberprift wird.

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

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

. Maschinen und Anlagen diirfen nur von entsprechend geschultem Personal
betrieben werden.
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.

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

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

Vor dem Ausbau des Produkts miissen vorher alle oben genannten
SicherheitsmaBnahmen ausgefihrt und die Stromversorgung abgetrennt werden.
AuBerdem mussen die speziellen VorsichtsmaBnahmen flr alle entsprechenden
Teile sorgfaltig gelesen und verstanden worden sein.

Vor dem erneuten Start der Maschine bzw. Anlage sind MaBnahmen zu treffen,
um unvorhergesehene Bewegungen des Produkts oder Fehlfunktionen zu
verhindern.

. Unsere Produkte kénnen nicht auBerhalb ihrer technischen Daten verwendet
werden.

Unsere Produkte sind nicht fiir die Verwendung unter den folgenden

Bedingungen oder Umgebungen entwickelt, konzipiert bzw. hergestellt

worden.

Bei Verwendung unter solchen Bedingungen oder in solchen Umgebungen

erlischt die Gewéhrleistung.

1. Einsatz- bzw. Umgebungsbedingungen auBerhalb der angegebenen
technischen Daten oder Nutzung des Produktes im Freien oder unter direkter
Sonneneinstrahlung.

2. Verwendung fur Kernkraftwerke, Eisenbahnen, Luftfahrt, Raumfahrtausristung,
Schiffe, Fahrzeuge, militdrische Anwendungen, Ausristungen, die das Leben,
die korperliche Unversehrtheit und das Eigentum von Menschen betreffen,
Treibstoffausrustungen, Unterhaltungsausristungen, Notabschaltkreise,
Presskupplungen, Bremskreise, Sicherheitsausristungen usw. sowie fur
Anwendungen, die nicht den technischen Daten von Katalogen und
Betriebsanleitungen entsprechen.

3. Verwendung fur Verriegelungsschaltungen, auBer fur die Verwendung mit
doppelter Verriegelung, wie z. B. die Installation einer mechanischen
Schutzfunktion im Falle eines Ausfalls. Bitte Uberprufen Sie das Produkt
regelmaBig, um sicherzustellen, dass es ordnungsgeman funktioniert.

1) ISO 4414: Pneumatische Fluidtechnik — Allgemeine Regeln und
sicherheitstechnische Anforderungen an Pneumatikanlagen
und deren Bauteile

ISO 4413: Fluidtechnik — Allgemeine Regeln und sicherheitstechnische

Anforderungen an Hydraulikanlagen und deren Bauteile

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

ISO 10218-1: Roboter und Robotereinrichtungen —
Sicherheitsanforderungen fur Industrieroboter — Teil 1:
Roboter.

usw.

A Achtung

Wir entwickeln, konstruieren und fertigen unsere
Produkte fiir den Einsatz in automatischen
Steuerungssystemen fiir den friedlichen Einsatz in der
Fertigungsindustrie.

Die Verwendung in nicht-verarbeitenden Industrien ist
nicht abgedeckt.

Die von uns hergestellten und verkauften Produkte kénnen
nicht fur die in den Messvorschriften genannten
Transaktionen oder Zertifizierungen verwendet werden.
Nach den neuen Messvorschriften durfen in Japan
ausschlieBlich SI-Einheiten verwendet werden.

Einhaltung von Vorschriften

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

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

Einhaltung von Vorschriften

1. Die Verwendung von SMC-Produkten in
Fertigungsmaschinen von Herstellern von
Massenvernichtungswaffen oder sonstigen Waffen ist
strengstens untersagt.

2. 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.
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