Elektrischer Antrieb Neu

Schlittenausfihrung mit hoher Steifigkeit und Prazision

Reduziert die Zykluszeit

: Reduziert um 39 % (s::+0575)
Zykluszeit im Vergleich zum bestehenden Modell*'

+#1 Wenn die Serie LEKFS25GH-400 von 0 bist 400 mm (Hub) betrieben wird.

SCEIEILIGIIGIA 10000 mm/s2

Verzﬁgerung (334 % hoher im Vergleich zur bestehenden Serie)

LEAUET-E. 1500 mm/s
GGSChWI“dngEIt (Um 25 % besser im Vergleich zur bestehenden Serie)

(Neu serie JXC5H/6H Einfacher Neustart nach Wiederherstellung
der Spannungsversorgung

Die Position des Antriebs wird vom Encoder gespeichert, auch
wenn die Spannungsversorgung abgeschaltet wird. Nach
Wiederherstellung der Spannungsversorgung ist keine 5 e
Referenzpunktfahrt erforderlich. i

Geschwindigkeit [v]

modell

@@7 Ein maximaler Hub von bis zu 1200 mm wird unterstiitzt
(BaugroBe 40).
Hubléngen sind in 50-mm-Schritten verfiighar

Erfordert keine Batterien.

Geringerer Wartungsaufwand

Zur Speicherung der Positionsdaten werden keine Batterien verwendet.
Daher miissen keine Ersatzbatterien gelagert oder entladene Batterien
ausgetauscht werden.

High Performance
Schrittmotor-Controller

Erméglicht die Einstellung einer hoheren Beschleunigung und maximalen
Geschwindigkeit mit dem speziellen Controller (fiir Serie LEKFSLIG).

EtherCAT/EtherNet/IP™/PROFINET
Parallel-1/O

serie JXC5H/6H BEID

Serie LEKFSL1G

serie BEE) JXCEH/9H/PH

CAT.EUS100-151A-DE




Schlittenausfiihrung mit hoher Steifigkeit und Prazision Serie LEKFSL1G

Mit einer zweireihigen Kugelumlauffuhrung
auf jeder Seite fiir hohe Steifigkeit und

hohe Prazision (ohne Spiel)

B Verbessertes Belastungsmoment

Verbessertes zuldssiges dynamisches Moment

4-reihige Stahlkugel-

Kreisbogenlaufrillen Rotation- _ Nutzlast [kg]
sachse GréBe Ber\i/iigt;lt::g& (Uberhang: 300 mm)
Schienen- Fiihrung mit hoher Steifigkeit LEKFS LEFS
f(%;gf’ 25 7,5 (10 % erhdht) 6,8
Kontaktflache) 32 Klp[z)’\rxgrr)‘r;ent 18 (35 % erhoht) 133
LEKFS 40 37 (61 % erhéht) 23
70
60 EKFS40
( i F N Stahlkugel-
Lj s ﬁnJ Rotation- 50
) = o sachse
= 40

Schienen-
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(Kugel-

Kontakiflache) 20 @ :
1
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1
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Nutzlast [kg]

H Schlittenabweichung um die Hélfte verringert

Lastposition [mm]

Last [N] Schlittenabweichung
(—@ Verschiebung Abweichung Schlittenposition [mm] Last- Last
GroRe position IN]
Fiihrung mit hoher Steifigkeit LEKFS [l M= 353 [mm]
25 0,022 (50 % reduziert) 0,044 25 200
32 0,036 (50 % reduziert) 0,072 30 450
40 0,027 (50 % reduziert) 0,053 37 500
H Kein Schlittenspiel
| 300 mm Schlittenspiel
Abweichung durch Schlittenspiel [mm]
] GroBe
e 1 Fiihrung mit hoher Steifigkeit LEKFS LEFS
Verstellung der 25 0 0,079
300-mm-Position 32 0 0.068
40 0 0,052

+ Die Abbildung zeigt den Verstellungsbetrag bei Nulllast.
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Schlittenausfiihrung mit hoher Steifigkeit und Prézision serie LEKFSLIG

Signalgeber optional montierbar
Ermdglicht die Positionsabfrage des Schlittens Gber den gesamten Hubweg

LEKFS32/40 = LEKFS25 8"
’/( xn

Signalgeber

% Signalgeber-Montagewinkel

Signalgebernut

Gleiche Abmessungen wie Serie LEF/Vollstandige
Montagekompatibilitat ist gewahrleistet.

Die Abmessungen in Héhe .
und Breite sind gleich. Werkstiick- serie LEKFS
Schlittenbreite Montageabstand:
Gleiche Abmessungen g

SO

Hohe

Hohe @

Ol

Gehausebreite

Die Positionierstiftbohrungen Magnet fir die Haftfahigkeit
an der Gehauseunterseite des Staubschutzbandes

wurden standardisiert. Die verbesserte Haftfahigkeit erhoht die
Staubschutzleistung und reduziert die
Wellenbildung des Staubschutzbandes.

Magnete fiir die
Haftfahigkeit




Controller serie JXCLH

Controller-Einstellungssoftware ACT Controller 2 5,

Benutzerfreundliche Einstellungssoftware ACT Controller 2 (fiir PC)

Verschiedene Funktionen im "Normal Mode" verfugbar (im vergleich zum
bestehenden ACT-Controller)

® Parameter- und Schrittdaten-Einstellung

* Kunden, die einen Computer mit anderen
Betriebssystemen als Windows 10/64 Bit

D) Help(H)  Dsta writing tool for XC-BC

ot -
betreiben, sollten den vorhandenen ACT-
S| Controller verwenden.
No.|  Parametername | Comtoler unt n Skt unt
7 acspend o
=
= |
o [@]=
oy | S | P R T e
p
r
2
s [@= o [@]=®]
01-051 1 Alarm Data
No.  Code Alal fion data error ] N
1 01051 Thestepdataig ] Total Count 8
. data no, the 1 = Cumulative A Yy
C operating time
4 (When ion is commanded through PLC, this ala 27 0000 19% Encoder siror
5 generated depending on the input signal interval and the holding - -
N time of signals) 28 0:00:00 192 Encoder error
} or LECPA controllers: 2 0:00:00 182 Encoder error
P when test operation is performed by the teaching box 20 00007 198 Polarity not found
~ontrollersetting kit
’ = 31 1:00:00 192 Encoder error
Countermeasure [(1) M of the step data is not
1116 " 2 £00:00 192 Encoder error
e controller may a 2. o
5ms (30 ms if 300:00 153 AbEnc ID ALM
kL) 303:28 144: Over speed v
* Access to Log Data
lank (Invalid data) requires: No Alarms are
veration by the teaching ctive and Servo OFF
e upported controller: JXC
How to deactivate [RESET input * Only alarms in alarm erou.. | Get Log Data )
For LI PA controllers:
RESET SVON input
Wenn ein Alarm ausgelést wird, kénnen die Alarmdetails und Wenn ein Alarm ausgeldst wird, kann die kumulierte
GegenmalBnahmen bestatigt werden. Start-up-Zeit des Controllers bestéatigt werden.

e Aufzeichnung von Signalverlaufen

Display £-51
Wave monitor i

Stop upating

O m s Annm

B s e

O E s Amwn

gm o ourt oupt  ourt

wore Bust ] oumt | susy

2 woE W ouput e
7 Setup the sampling time  Sampingtime: 80 (&4 ms

Position, Geschwindigkeit, Kraft und die Eingangs-/Ausgangssignale kdnnen wahrend des Betriebs gemessen werden.

+ Bei Verwendung der Testbetriebsfunktion des ACT-Controllers 2 ist die Aufzeichnung von Signalverlaufen nicht méglich.
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Controller serie JXCLIH

Ausfuhrung mit Schrittdateneingabe serie JXC5H/6H s s

ACT g
Controller-Einstellungssoftware ACT Controller 2 - .

e Konfigurations-Tool fir JXC-BC ® Anpassbare Plug-in-Funktionen
u : Setup
Connect controllers
N . - Basic seftings Plugins available
xess (0K bton ekow e creen Comms seftings Data writing tool for JXC-BC 120.0 (V1.10) Move Up item
= Plugins Data Log Viewer 1.0.0.0
Parameter 1.20.0 (V1.20) Mo Dy oo
[T Step Data 1.2.0.0 (V1.00)
o Teaching 1.00.0
Select write contents and confirm actuator and controller Wave Monitor 1200
01 - JXCMI™LEY328-30 Data writing tool for JXC-BC
| wrte actutorname CMILEFS16A-100 Infialize the actualor parameters.
Write contents: Parameter
StepData Cancel -“
Die angezeigten Plug-in-Funktionen sowie die Reihenfolge der
. i Anzeige sind anpassbar. Kunden kénnen die von ihnen benétigten
D Funktionen hinzuftigen.
Im Normal Mode stehen verschiedene andere Testbetriebs-
Mit dem Konfigurations-Tool kénnen die Parameter und methoden (Programmbetrieb, Jog-Betrieb, Verschieben mit einer
Schrittdaten des angeschlossenen Antriebs in einen konstanten Rate usw.), die Uberwachung des Signalstatus, ein
unbeschriebenen Controller der Serie JXC geschrieben werden. One-Touch-Schalter zwischen Japanisch und Englisch und

andere Funktionen zur Verfligung.

Fur den sofortigen Einsatz wahlen Sie den ,,Easy Mode* fiir den Betrieb.

Die Einstellung der Schrittdaten, verschiedene
o01-LEYazB 100 . Testvorgange und die Statusbestatigung
kénnen auf einem einzigen Bildschirm

No. [ Position 0.00 mm Speed [ mm/s Force 0 %
vorgenommen werden.

Jog Move Distance | 1.00 3 mm Move

Move Speed 10 mmis

(" Resst ) (" showaarm )
Step Data List Item setting

No Speed Posiion  Accel | Decel | PushingF TriggerlV >ushingS MovingF | Areal  Area2 | inPosn
dperations MM e mm mmis2  mmist2 % mm m mm i

0
1(Posn) Absolte 100 10000 3000 3000 0 100 000 200 050
2(Posn) Absokfe 100 000 3000 3000 0 10 000 200 050

3

3

5

6

7

8

9

Laden Sie die Einstellsoftware ACT Controller 2 von der SMC-Website herunter: www.smec.eu

O
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Controller serie JXCLIH

Ausfuhrung mit Schrittdateneingabe serie JXC5H/6H s s

ONormal Mode

@ \lerschiedene Schrittdaten kénnen | Meni Achse 1

in der Teaching-Box gespeichert :

und an den Controller Ubertragen | Parameter Schritte _ Achse 1

werden. Test glngabe Al Test DRV Achse 1
o Kontinuierlicher Testbetrieb mit bis - — | Schritt-Nr. 1 -

: Hauptmenii-Maske Bewegunasart MOD Ausgangsanzeige Achse 1
zu 5 Schrittdaten. = Hegne "| Posn 1 45 mm BUSY[] A
. Schrittdaten- 0pp

Teaching-Box-Mask - el SVRE[@]
_eaching-box-llaske Einstellbildschirm o1 Maske SETON[ ] v
® Die einzelnen Funktionen leomag ieEe

(Schrittdaten, Test, Uber-
wachung usw.) kénnen aus dem
Hauptmen( gewahlt werden.

OEasy Mode

* Die einfache Maske ohne Scrolifunktion Beispiel fir die Einstellung der Schrittdaten Beispiel fiir die Uberpriifung des Betriebsstatus
ermdglicht eine einfache Einstellung und 1. Bildschirm 1. Bildschirm

Bedienung. g
® Wahlen Sie ein Symbol im ersten Bildschirm, DA J MONITOR

um eine Funktion auszuwéhlen. .. —
BOX

* Stellen Sie die Schrittdaten ¥l | 2 Bildschirm AZ_RLMJ 57 J Sz M 2 Bidschirm
ein und tberprifen Sie Scfrite _Achse 1 ! 4Pp Anzeige _ Achse 1
diese in einer weiteren SehrittNg” 0 ™ Eingabe 1

Posn [ 123,45 mm} Posn 12,34 mm
Maske. Geschwindi‘g eit 100 mm/s / Geschwindigkeit 10 mm/s
K ;
Nach der Eingabe der Werte kénnen diese \_5/ Der Betriebsstatus kann
durch Driicken von ,SET* ilbernommen werden. tberprift werden.
B Schritte Achse 1 Schritte Achse 1

+ Dateneinstellung durch Eingabe von | Schritt-Nr. o | Schritt-Nr. 1.
Position und Geschwindigkeit i Posn 50,00 mm | ||||||||III} ' Position 80,00 mm |
(Andere Bedingungen sind ' Geschwindigkeit 200 mm/s | . Geschwindigkeit 100 mm/s |

voreingestellt.)

e N

Antrieb und Controller werden als Paket geliefert. (Komponenten kénnen auch separat bestellt werden.)

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

<Priifen Sie vor der Verwendung folgende Punkte>

(@ Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem Typenschild des Antriebs. Diese Nummer muss mit der des Controllers (ibereinstimmen.
@ Uberpriifen Sie, ob die 1/0-Konfiguration tibereinstimmt (NPN oder PNP).

S|

Controller

Antrieb

LEKFS25GA-400




Element

Ausfiihrung mit Schrittdateneingabe

Controller serie JXCLIH

Schrittdaten und Parametereinstellung

JXC5H/6H

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

Positionseinstellung der Schrittdaten

* Numerische Werteingabe Uber die

Controller-Einstellsoftware (PC) oder die Teaching-Box

* Eingabe eines numerischen Wertes
¢ Direktes Teaching
¢ JOG-Teaching

Anzahl der Schrittdaten

64 Punkte

Fahrbefehl (I//O-Signal)

Eingabe [IN*] Eingang = [DRIVE] Eingang

Abschlusssignal

INP-Ausgang

Einstellparameter

TB: Teaching-Box PC: Controller-Software

EASY- [NORMAL-
Mode Mode

Ausfihrung mit

Element Inhalt Schrittdateneingabe
JXC5H/6H
Bewegungsart MOD | Auswahl ,absolute Position* und , relative Position A [ ] [ ) Eingestellt auf ABS/INC
Geschwindigkeit Verfahrgeschwindigkeit [ ) o [ ) Einstellung in Einheiten von 1 mm/s
- [Position]: Zielposition Einstellung in Einheiten
R [Schieben]: Schub-Startposition 1 o L von 0,01 mm
Beschleunigung/Verzdgerung | Beschleunigung/Verzégerung wéhrend der Bewegung = @ [ ] [ ) Einstellung in Einheiten von 1 mm/s?
:"hfi“ﬁate"' Schubkraft Krafteinsatz wihrend des Schubbetriebs o @ ° Einstellung in Einheiten von 1 %
instellung
(Auszug) Trigger LV Schwellenwert der Zielkraft wéhrend des Vorschubbetriebs | A ( [ Einstellung in Einheiten von 1 %
Schubgeschwindigkeit | Geschwindigkeit wiahrend des Schubbetriebs A [ ] [ ) Einstellung in Einheiten von 1 mm/s
Stellkraft Kraft wahrend des Positionierbetriebs A o [ J Auf 100 % eingestellt
Bereichsausgang Bedingungen fiir Einschaltung des Bereichsausgangssignals A o o Einstellung in Einheiten von 0,01 mm
- [Position]: Abstand zur Zielposition Einstellung auf 0,5 mm oder mehr
R [Schieben]: Umfang der Bewegung beim Schieben A ° L4 (Einheiten: 0,01 mm)
Hub (+) + seitliche Positionsbegrenzung X X [} Einstellung in Einheiten von 0,01 mm
Hub (-) - seitliche Positionsbegrenzung X X [ } Einstellung in Einheiten von 0,01 mm
Parameter-
einstellung Richtung Ausgangsposition | Richtung der Riickkehr zur Ausgangsposition kann eingestellt werden. X X [ ) Kompatibel
(Auszug) Geschwindigkeit Ausgangsposition | Geschwindigkeit bei der Riickkehr zur Ausgangsposition | X X [ ) Einstellung in Einheiten von 1 mm/s
AusgangspositionBeschl. | Beschleunigung bei der Riickkehr zur Ausgangsposition X X [ ) Einstellung in Einheiten von 1 mm/s?
Der Dauerbetrieb mit der eingestellten
JOG [ ] [ ) [ ] Geschwindigkeit kann getestet werden,
wahrend der Schalter gedriickt wird.
Der Betrieb kann mit dem eingestellten
BEWEGEN X [ ) [ ] Abstand und der Geschwindigkeit von der
Test aktuellen Position aus getestet werden.
Zuriick zur Ausgangsposition [ } Kompatibel
Testlauf Verwendung der angegebenen Schrittdaten " nﬂnuMﬂelmn) Kompatibel
Erzwungene Ausgabe | ON/OFF der Ausgangsklemme kann getestet werden. X X Kompatibel
- Die aktuelle Position, die Geschwindigkeit, die Kraft und .
D Bl die angegebenen Schrittdaten kénnen liberwacht werden. b L Kompatibel
Anzeige
- Der aktuelle ON/OFF-Status der Ein-/ .
ez ey Ausgangsklemme kann Giberwacht werden. X X g Kompatibel
A Status Der aktuell generierte Alarm kann bestétigt werden. = @ o [} Kompatibel
ALARM-Protokollaufzeichnung | In der Vergangenheit generierte Alarme kénnen besttigt werden. X X [ } Kompatibel
Datei Speichern/Laden Scrlirlttdatgn und Para_r_neter kénnen gespeichert, X x Py Kompatibel
weitergeleitet und geléscht werden.
Sonstiges Sprache Kann auf Japanisch oder Englisch eingestellt werden = @ (] [ ) Kompatibel

A: Kann eingestellt werden ab TB Ver. 2.x# (Die Versionsinformationen werden auf dem Startbildschirm angezeigt.)

SMC 6
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Controller serie JXCLH

Feldbussystem
EtherCAT/EtherNet/IP™/PROFINET

Direkteingangstyp
Schrittmotor-Controller/serie JXCLIH s

fXea@ Controller-Software
ACT Controller 2

EthercAT~ __ o  Etheri'et/IP

= JXC9H

©2Zwei verschiedene Arten von Fahrbefehlen ©Daisy Chain Verdrahtungsschema

Eingabe der Schritt-Nummer: Betrieb durch Verwendung der Es stehen zwei KommunikationsanschlUsse zur Verfigung.
voreingestellten Schrittdaten im Controller.

Numerische Dateneingabe: Der Antrieb arbeitet mit Werten wie
Position und Geschwindigkeit von einer ibergeordneten Steuerung.

JXCEH

OLesen von Statusdaten

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

T
m

Kommunikationsprotokolle Sowohl pneumatische als auch elekirische Antriebe kénnen mit dem gleichen Protokoll betrieben werden

— Elektrische Antriebe
FtherCAT. * :
Ethen''et/IP

®

T

ACT
. Controller-Einstellungssoftware ACT-Controller 2

Benutzerfreundliche Einstellungssoftware ACT-Controller 2 (fiir PC)

Verschiedene Funktionen im Normal Mode erhaltlich (im Vergleich zum bestehenden ACT-Controller)

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

= Kunden, die einen Computer mit anderen Spezifikationen Daten als Windows 10/64 Bit betreiben, sollten den vorhandenen ACT-Controller verwenden.

7 SMC
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Controller serie JXCLIH

System-Aufbau

Vom Kunden bereitzustellen

@ Elektrischer Antrieb

SPS

M| Spannungsver-
sorgung fur I/
O-Signal 24 VDC

@®Controller=t W @ 1/0-Kabel

Bestell-Nr.
LEC-CN5-]

@ Antriebskabel*1

Robotikkabel
LE-CE-]
#1 Kann als Option hinzugefiigt zu ENC

werden. Siehe Seite
sBestellschlissel” des Antriebs.

Spannungij_ y ] Schrittdateneingabe
c‘éﬁﬁg{lg:‘gg V”[; c " JXC5H/6H Kommunikationskabel @---------
@ Spannungs- (3m)

versorgungs-
stecker
(Zubehor)
Optionen
@ Teaching-Box @ Kommunikationskabel fiir Controller-Einstellung @ Adapterkabel+2
(Mit 3-m-Kabel) Kommunikationskabel : JXC-W2A-C P5062-5
LEC-T1-300G0O USB-Kabel : LEC-W2-U (0,3 m)

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

<Controller-Software/USB-Treiber>

- Controller-Software

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

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

@ USB-Kabel
(A-mini, Ausfihrung B)
(0,8 m)

@ Adapterkabel

«2 Ein Adapterkabel ist auch erforderlich, um die Controller der Serie JXC[H und das Kommunikationskabel der Serie LECL] (LEC-W2A-C) miteinander zu verbinden.
(Ein Adapterkabel wird fiir das JXC-W2A-C nicht benétigt)

SMC 8
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Controller serie JXCLH

System-Aufbau
(EtherCAT/EtherNet/IP™/Direkteingangstyp)
Vom Kunden Vom Kunden Vom Kunden
bereitzustellen bereitzustellen bereitzustellen
@ Elektrischer Antrieb

EthercAT~ | Ethen'et/IP P

H S\ Ethe erCAT ™

E JU QE

@ Antriebskabel M"’““

DRIVER

Robotikkabel
LE-CE-[J

A\
MOTOR -
5 d (PEN]
. i o i
b
T PR A

‘( 100

/ zu SI
zu S|
Vom Kunden
bereitzustellen
zu PWR
Spannungs-
versorgung fiir
Controller 24 VDC ’
@ Steck-
verbinder fir
Spannungs- Kommunikationskabel® ----
versorgung (3 m)
(Zubehor) .
@ Teaching-Box @ Kommunikationskabel fiir Controller-Einstellung @ Adapterkabel*1
(Mit 3-m-Kabel) Kommunikationskabel :JXC-W2A-C Das Adapterkabel kann
LEC-T1-30JGO USB-Kabel :LEC-W2-U zum Anschluss dieses
<Controller-Software/USB-Treiber> Controllers an die
- Controller-Software optionale Teaching-Box
B - USB-Treiber (fur JXC-W2A-C) [LEC-T1] verwendet
!J xHerunterladen von der SMC-Website: werden, die mit der Serie
= https://www.smc.eu LEC angeboten wird.
Piovggy
e = =
At | e/ [0 REEh =
1 <
(1]
=5 @ USB-Kabel
= (A-mini, Ausfiih- @ Adapterkabel
L (B

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

SVC
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Elektrischer Antrieb

i Schiittenausfiihrung mit hoher Steifigkeit und Prazision

Schlittenausfiihrung mit hoher Steifigkeit und Prazision serie LEKFST1G

~

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Schiittenausfiihrung mit hoher Steifigeit und Prézision Serie LEKFS[1G
[ Schrittmotor 24 VDG, batterisloser Absolu-Encoder J
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High Performance

Schlittenausfiihrung mit hoher Steifigkeit und Préazision

serie LEKFSL1G
Typenauswahl

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Auswahlverfahren

Uberpriifen Sie

Uberpriifen Sie das Verhaltnis
Nutzlast-Geschwindigkeit. die Zykluszeit.

Auswahlbeispiel

e

Uberpriifen Sie das
zulassige Moment.

Betriebs- j _ ]
bedingun- ®\Werkstiickgewicht: 5 kg Werkstlickmontage:
gen e Geschwindigkeit: 300 [mm/s] w
®Beschleunigung/Verzogerung: 10000 [mm/s?] g
*Hub: 200 [mm] - .
f I
eEinbaurichtung: Horizontal ansteigend U ]

m Uberpriifen Sie das Verhaltnis Nutzlast-Geschwindigkeit. <Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramm> (sefen 5 bis 7
Wéhlen Sie das Modell entsprechend dem Werkstiickgewicht und Geschwindigkeit
unter Beruicksichtigung des Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramms.

Auswahlbeispiel) Das Modell LEKFS25GA-200 kann voriibergehend als mdgliches
Modell anhand des Diagramms auf der rechten Seite gewé&hlt werden.

Uberpriifen Sie die Zykluszeit.

Berechnen Sie die Zykluszeit mit der Berechnungsbeispiel)

folgenden Berechnungsmethode. T1 bis T4 kénnen wie folgt ermittelt werden.
Zykluszeit:

T wird aus folgender Gleichung berechnet.

T=T1+T2+T3+T4][s] | T3 = V/a2 = 300/10000 = 0,03 [s]

*T1: Beschleunigungszeit und T3: L-05-V-(T1+T3)
. . . T2 =
Die Verzégerungszeit kann anhand der \
folgenden Gleichung ermittelt werden. 200 - 0,5 - 300 - (0,03 + 0,03)

T1=Viai[s]]| [T3=V/a2][s] | 300

T1 =V/a1 = 300/10000 = 0,03 [s],

=0,64 [s]

T2: Die Zeit mit konstanter Geschwindig-
T4=0,15[s]

keit kann anhand der folgenden
Gleichung berechnet werden.

L-05-V-(T1+T3
- AT g

®T4: Die Einschwingzeit ist abhangig von
Bedingungen wie Motortyp, Last und der
Positionierung.
Referenzwert fir die Einschwingzeit:
0,15 s oder weniger
Der folgende Wert wird fur diese
Berechnung verwendet.

T4=0,15]s]
m Uberpriifen Sie das zuléissige Moment. <Statisches zuldssiges Moment> (Seite 14)
<Dynamisches zuldssiges Moment> (Seiten 15, 16)

Stellen Sie sicher, dass das auf den Antrieb wirkende Moment innerhalb des zulassigen
Bereichs sowohl fiir die statischen als auch fur die dynamischen Bedingungen liegt.

Die Zykluszeit kann wie folgt berechnet
werden.

T=T1+T2+T3+T4
=0,03 + 0,64 + 0,03 + 0,15
= 0,85 [s]

T2

Mep

m
L3

s 1

(I 1
Basierend auf dem obigen Berechnungsergebnis sollte das Modell LEKFS25GA-200 gewéhlt werden.

30 T
== \‘ Beschleunigung:
o5 ~—3000 mm/s?
IS
B

N
o

7
A S
Y
N
~
A Y
A Y
A

Nutzlast: W [kg]
@

10 —Beschleunigung: S
10000 mm/s? Y
.
5
0
0 200 400 600 800

Geschwindigkeit: V [mm/s]

<Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm>
(LEKFS25GA/batterieloser Absolut-Encoder)

i) L

£ —

=

> | at / a2

| //- \

g Zeit
£ N [s]
=

&

3 T T2 T3 |14

L : Hub [mm] ... (Betriebszustand)

V : Geschwindigkeit [mm/s] ... (Betriebszustand)
a1: Beschleunigung [mm/s?] ... (Betriebsbedingung)
a2: Verzégerung [mm/s?] ... (Betriebsbedingung)

T1: Beschleunigungszeit [s]
Zeitbis zum Erreichen der eingestellten Geschwindigkeit
T2: Zeit der konstanten Geschwindigkeit [s]
Zeit, wahrend der der Antrieb mit konstanter
Geschwindigkeit betrieben wird
T3: Verzdgerungszeit [s]
Zeit vom Beginn des Betriebs mit konstanter
Geschwindigkeit bis zum Stopp
T4: Ausregelzeit [s]
Zeit bis zum Abschluss der Positionierung

1000 —x
i
T 800y N
E 3N N
« 600 1 TumTY S
2 \
AN
_rés 400 & \\
) N KR g
S 200 S —_—
-
. 4.0
0 5 10 15 20 25 30 35 40
Nutzlast [kg]

= Wenn der Schrittmotor und die Servomotoren nicht Ihren Anforderungen entsprechen, sollten Sie auch die AC-Servospezifikation bericksichtigen.
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High Performance

Modellauswahi Serie LEKFSD G
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

GeSChWindigkeits'N UtZIaSt'Diag ramm (Fﬁhrung_) « Die folgenden Diagramme zeigen die Werte bei einer Bewegungskraft von 100 %.

. . £
LEKFS25GH/Spindelantrieb g
(7]
. . . . . . 3
Horizontal/Spindelsteigung 20 Vertikal/Spindelsteigung 20mm =
(1]
16 4 S
[~ 2
14 S
~§
Z 12 Sy eschleuni :3000 mm/s2 | 3 s
g ~~~JBesc SUINGUNG: i '§> N >~ |Beschleunigung: 3000 mm/s?
= 10 < = v
"'(7,: 8 NN ey 2 \~~s G
© ‘~.~ 7] So
N ~ © 7\ ~~~ I:l
=] 6 ~| -og a w
z \\ U =z Beschleunigung: 5000 mm/s? L L
4 : T~ i 1 1 !
Beschleunigung: 10000 mm/s? 1
2 1 1 (11]
0 | . 0 : u
0 250 500 750 1000 1250 1500 0 250 500 750 1000 1250 1500 K]
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s] o
(72}
LEKFS25GA/Spindelantrieb
Horizontal/Spindelsteigung 12 Vertikal/Spindelsteigung 12 —
30 | 8 5
------- RS Beschleunigung: I 2
25 \\ 3000 mm/s2 — N \\ 1
~ c
o) Ss =) 6 +«_Beschleunigung: 3000 mm/s2 K=
X 20 \% =, SN (7]
= Ny = Ss
15 g g 4 \>; ~<
g \\ ) ~
E T~ ~ g
pz4

~
~
10 ~ 7% Beschleunigung: 5000 mm/s?2 \“\~
Beschleunigung: 10000 mm/s2 \ S 2 S

0 200 400 600 800 0 200 400 600 800
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]

/
_/ i
_/'
[/
Serie JXC5H/6H

LEKFS25GB/Spindelantrieb

Horizontal/Spindelsteigung 6 Vertikal/Spindelsteigung 6

45 20
I
35 . D T 15 I
o) Beschleunigung: 3000 mm/s?2 S =, Sso <)
= 30 > = S~ | Beschleunigung: 3000 mm/s? T
= 25 . e Yoo T
k7] \\ s 10 N = Q
3 20 S N Ss x
N N LN =] SN~ =N
2 15 2 > ‘\ = ~~* (<}
10 Beschleunigung: 10000 mm/s \ \‘ 5 —Beschleunigung: 5000 mm/s2 ™S ~‘~~ 'E
) NG N \ e n

3] \I S
0 0
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]

Betriebstemperatur: Verwenden Sie Produkte mit einer Einschaltdauer von 100 % oder weniger, wenn die Temperatur unter 30 °C
liegt, und mit einer Einschaltdauer von 35 % oder weniger, wenn die Temperatur tGber 30 °C liegt.
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High Performance

Serie LEKFSL1G
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Geschwindigkeits-NutzIast-Diag ramm (Fuhru ng) « Die folgenden Diagramme zeigen die Werte bei einer Bewegungskraft von 100 %.

LEKFS32GH/Spindelantrieb

Horizontal/Spindelsteigung 24

Vertikal/Spindelsteigung 24mm

Geschwindigkeit: V [mm/s]

50
40 =
So Beschleunigung: 3000 mm/s2
S S
~ *./
= 30 ~
= SNo
— ~
1% SO
8 20 <
=1 Se
b4 M~
10 D— >
7\\ \\\
Beschleunigung: 10000 mm/s2 \\ ~o
o \ \ \ |
0 200 400 600 800 1000 1200

Nutzlast: W [kg]

5

Beschleunigung: 3000 mm/s?

s
N
Beschleunigung: 5000 mmﬁ\ S

P d

0 200

400 600 800 1000
Geschwindigkeit: V [mm/s]

1200

LEKFS32GA/Spindelantrieb

Horizontal/Spindelsteigung 16

Vertikal/Spindelsteigung 16

60 12
50 = 10 - : K <2
S8 - Beschleunigung: 3000 mm/s2 \\~‘~~ CEE R T
D 40 ~ o 8 =
=3 S =3 \ S
~ ~
; 30 Ss ; 6 N ~~‘
g s g e
B 50 Sse N Beschleunigung: 5000 mm/s2 S
N = N —
2 \\ T 2 \\ s
~
10 ~ \\ 2 Sos
Beschleunigung: 10000 mm/s2 \ S \ ~:
0 0
0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
LEKFS32GB/Spindelantrieb
Horizontal/Spindelsteigung 8 Vertikal/Spindelsteigung 8
80 20 ‘ ‘
P ) — SN I S e Mo Beschleunigung: 3000 mm/s?2
RN | 5
60 $< Beschleunigung: 3000 mm/s2 | 15 N X
D ST 7, *
=, 50 < =, N
o N
> w0 = > 10 A
1] S 7] -~
< S © .
N 30 S N ) N
5 ~d 5 Beschleunigung: 5000 mm/s2 N
z ~_ N =z
20 \\ ~ 5 ~
10 \ “\ \\\
0 Beschleunigung: 10000 mm/s2  [™N\_ Sy 0 e
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400

Geschwindigkeit: V [mm/s]

Geschwindigkeit: V [mm/s]

Betriebstemperatur: Verwenden Sie Produkte mit einer Einschaltdauer von 100 % oder weniger, wenn die Temperatur unter 30 °C
liegt, und mit einer Einschaltdauer von 35 % oder weniger, wenn die Temperatur tiber 30 °C liegt.
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Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung)

LEKFS40GH/Spindelantrieb

High Performance

Modellauswahl Serie LEKFSD G
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

# Die folgenden Diagramme zeigen die Werte bei einer Bewegungskraft von 100 %.

Horizontal/Spindelsteigung 30

Vertikal/Spindelsteigung 30mm

30
...... Pm—— l
25 <L Beschleunigung: 3000 mm/s2
~
— ~~~
3 20 ]
=, So
~
= SsL
= 15 <
3 TS S
N 0 S~ BN ~
>
z . 7\\ ~~~
Beschleunigung: 10000 mm/s? ~
5 \
0
0 200 400 600 800 1000 1200
Geschwindigkeit: V [mm/s]

5
- Beschleunigung:
.
\/ 3000 mm/s2
4 s
S
o
=3 3 s
z i
= Beschleunigung: 5000 mm/s? \s\
@ S
o]
=] ~
P4 S
1
0
0 200 400 600 800 1000 1200
Geschwindigkeit: V [mm/s]

LEKFS40GA/Spindelantrieb

Horizontal/Spindelsteigung 20

Vertikal/Spindelsteigung 20mm

70 5
N P .
60 ~ . Beschleunigung:
S~ 4 ~la000 mmisz2 |
— 50 s — N
g ~~~ /Beschleunigung: 3000 mm/s? g 3 S
= 40 \~~ ; \“
B 4 N*-. @ Beschleunigung: 5000 mm/s2 \ AN
E .N E 2 ~
N e N LN
3 20 So > LS
=z I 9 < z ‘\
. ~ 1 5
10 —Beschleunigung: 10000 mm/s2 \\ “=~~ >
‘ ‘ ~ !
0 0 .
0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
LEKFS40GB/Spindelantrieb
Horizontal/Spindelsteigung 10 Vertikal/Spindelsteigung 10
80 ‘ 30
70 ~‘\ Beschleunigung: 3000 mm/s2( o5
b~ ~
60 ‘s( \(*\\
2 50 ~“\ q 2 20 =‘~~ Beschleunigung: 3000 mm/s?
2 0~ a8 = e
= 40 N So 7 15 So
3 30 I S S N
IS \\ N 5 10 SO
Z 2 Ny s = YT 2 \ NS
10 Beschleunigung: 10000 mm/s? . S 5 [ Beschleunigung: 5000 mm/s <
0 0 ~~~
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
Betriebstemperatur: Verwenden Sie Produkte mit einer Einschaltdauer von 100 % oder weniger,
wenn die Temperatur unter 30 °C liegt, und mit einer Einschaltdauer von 35 %
" . . oder weniger, wenn die Temperatur iiber 30 °C liegt.
Zulassiges statisches Moment*'
-

Modell LEKFS25 LEKFS32 LEKFS40
Langsbelastung [Nm] 61 141 264
Querbelastung [Nm] 70 141 264
Seitenbelastung [Nm] 115 290 473

+1 Das zulassige statische Moment ist der Wert des statischen Moments, das auf den Antrieb einwirken kann, wenn er angehalten wird.
Wenn das Produkt StéBen oder wiederholten Lasten ausgesetzt wird, miissen Sie bei der Verwendung des Produkts angemessene SicherheitsmaBnahmen ergreifen.
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Signalgeber serie LEKFSLIG

Serie JXC5H/6H

Serie JXCEH/9H/PH



Serie LEKFSL1G
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

# Diese Diagramme zeigen den zuldssigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des

ZU|éSSiges dynamisches Moment  Werkstiicks einen Uberhang in eine Richtung aufweist

Beschleunigung ——1000 mm/s2 ~ — — —=3000 mm/s2 ~ ----=--+ 5000 mm/s2  —-—-— 10000 mm/s2
() . o
o | Richtung des Lastiiberhangs Modell
S | m : Nutzlast [kg]
S Me: Zulassiges Moment [Nm]
i_,E_, L : Uberhang zum Schwerpunkt der Nutzlast [mm] LEKFS25G LEKFS32G LEKFS40G
1000 1 1000 1000 —
' i {
800 Hi 800 [ 800 4
- |4 - i ~ X
L1 E 600 - E 600 E 600 43
E | E - E \
( X| 5 400 o 400 '1\ T 400 NS
3 ANRR
200 Py 200 ——-E% 200 N
.\'._1::.!= '\_; vy_“-,‘:_:!'. R St
0 —= 0 -
0 5 10 1520 25 30 35 40 0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 70
g, Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
8 1000 l 1000 5 1000 —
(= by
o 800 800 [-4 800
£ L2 = 1 = d —
= E 600 E 600 E 600
o £ E v E
. )Mer Y| 8 400 N 400 ‘\ N 400
. m D
= 200 9 200 Py 200 >
= "!’am S B o= =
0 0 0
S 0 5 10 1520 25 30 35 40 0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 70
3 Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
T 1000 7= 1000 —y . 1000 : <
Hi8 | 8 \|f
|3 v .
Mep 800 [ \\ 800 R 800 M
N = i N =5 N L KN =3 8 . N
m E 600 - E 600 € 600 ¥ - <
L3 £ LA E N N E R\
\ N \ o N i
| Z| 9 400 NN 9 400 N 9 400 oy e
N . < LY No
200 TR A 200 S T 200 -
0 —t= 0 0
0 5 10 1520 25 30 35 40 0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 70
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
1000 1000 1000 —
' i {
800 i 800 [ 800 4
_ 1 —_ A _ 3
L4 E 600 E 600 — E 600 —H
E Y E - E AN
p—— ﬂ” [ X| = 4003 S 400 '1\ S 400 NG
77. R ““ \~ ‘\‘\
200 e 200 1% 200 LR S
N 'EE'S_~ \.\_; E!"E'!!_ ~FE
0 0 - 0
0 5 10 1520 25 30 35 40 0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 70
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
1000 1000 —=¥ 1000 —r 3
ifs b IR N oLk
ﬂ'ﬂ\ 800 i \\ 800 T 800 TN
] m ‘E 600 E 600 — v ‘E 600 N B AU B N
= £ RN E VIR E N N
s| ° — Y| 2 400 9400 Nt w400 ko -
= YEEE I |- RERR . AN RE
—F 200 Sl e 200 ST 200 el
I T LR T <l
0 —t= 0 0
0 5 10 1520 25 30 35 40 0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 70
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
1000 1000 3 1000 —
800 800 |- 800
. I
L6 E 600 - E 600 ¥ E 600 —H
£ E N £ N\
Z| g 400 Q400 Q400
R RN
200 2N} 200 i 200 }"3"2--;.,
0 0 0
0 5 10 1520 25 30 35 40 0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 70
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
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High Performance

Modellauswahl Serie LEKFSD G
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

« Diese Diagramme zeigen den zuléssigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des Werkstiicks

Zuléssiges dynamisches Moment einen Uberhang in eine Richtung aufweist

Beschleunigung ——1000 mm/s2 ~ — — —3000 mm/s2 ~ =--s-s=- 5000 mm/s? (=
=
% Richtung des Lastiiberhangs Modell %
g m : Nutzlast [kg] S
9 | Me: Zulassiges Moment [Nm] [
i.% L : Uberhang zum Schwerpunkt der Nutzlast [mm] LEKFS25G LEKFS32G LEKFS40G =
1000 | 1000 “.‘\ _‘\\ 1000 YR e
— 800 = 800 1 800 - \ ‘
E 600 — E 600 N E 600 e (0]
E \\ E SR RN E S N RN
Y| N 400 AN N 400 R Ry S N 400 ST []
Ny T I || @
m 200 < ey 200 = - 200 - L
A M ess
[ ) i 0 0 0 X
—_ b 0 5 10 15 0 5 10 15 18 0O 5 10 15 20 25 L
g L7 Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] |
=
o ] 1000 —rq 1000 1000 i 2
= i \ '.\\ R o
— 800 [— 800 ) 800 3y N
— i — VY — S R\
E 600 E 600 N € 600 N
= £ N “§\ E N AR
Z| % 400 % 400 = \’: SN Q400 = Y -
200 200 e 200 =
@
0 0 0 3
0 5 10 15 0 5 10 15 18 0O 5 10 15 20 25 k=)
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] g
=)
=
Berechnung des Belastungsgrads der Fiihrung
1. Bestimmen Sie die Betriebsbedingungen. RELLLELL Einbaulage @ -------- .
Modell: LEKFSOIG Beschleunigung [mm/s?]: a ! . z N - =
GroBe: 25/32/40 Nutzlast [kg]: m + 1. Horizontal § 3.Wand Y | L
Einbaurichtung: Horizontal/Decke/Wand/Vertikal Nutzlast-Mitte [mm]: Xc/Yc/Zc ! : : l:‘:,
2. Wahlen Sie das Ziel-Diagramm unter Berticksichtigung de§ Modells, der GréBe und Einbaulage aus. } O
3. Ermitteln Sie anhand der Beschleunigung und der Nutzlast den Uberhang [mm]: Lx/Ly/Lz aus dem Diagramm. ! X z . §
4. Berechnen Sie den Lastfaktor fur jede Richtung. : : P
ax = Xc/Lx, ay = Ye/Ly, oz = Zc/Lz ! ‘ %
5. Bestétigen Sie, dass der Gesamtwert von ax, ay, und az 1 oder weniger betrégt. ' 2. Decken- X| oo
axX +ay +o0z=<1 ; Mmontage 4. Vertikal | '
Wenn 1 Uberschritten wird, ziehen Sie bitte die Verringerung der Beschleunigung und : 24 :
Nutzlast in Betracht oder &ndern Sie die Nutzlast-Mitte und die Serie. : y | y .
|
1 z | !
. . 1 1 I
: Vo
1. Betriebsbedingungen Smmmmmmmmmsmmssmsmsmssssssmsmm s | T
Modell: LEKFS40G (<]
GroBe: 40 3. Lx =380 mm, Ly = 320 mm, Lz = 740 mm I
Einbaulage: horizontal 4. Der Lastfaktor fir die einzelnen Richtungen wird wie folgt ermittelt. EJ)
Beschleunigung [mm/s2]: 10000 ox =0/380=0 >
Nutzlast [kg]: 20 ay =50/320 = 0,156 =
Mittelpunkt der Nutzlast [mm]: Xe = 0, Yc = 50, Zc = 200 az = 200/740 = 0,270 2
2. Wahlen Sie die Diagramme fir die horizontale Lage des 5. ax+ay + 0z =0,426 <1 $
LEKFS40G auf Seite 15.
1000 1000 — 1000 T \
800 ({4 800 800 A
-" 3 [@*“ \
v \
T 600 T 600 £ 600 - \
E i\ E \ E \
S 400 % 3 a00 1Y 3 400 b
Lx ) ™,
N Ly} ARR
200 200 200 S
0 0 0
0 10 20 30 40 50 60 70 0 10 20 30 40 50 60 70 0 10 20 30 40 50 60 70
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
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High Performance
Serie LEKFS[1G
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Schlittengenauigkeit (Referenzwert)

A-Seite

B-Seite —|
Lineare Verfahrgenauigkeit [mm] (alle 300 mm)
@ Modell
(D C-Seite zur A-Seite (@ D-Seite zur B-Seite
@ C-Seite

Z | LEKFS25 0,04 0,02

D-Seite——— LEKFS32 0,04 0,02

LEKFS40 0,04 0,02

# Die Verfahrgenauigkeit beriicksichtigt nicht die Genauigkeit der
Montageoberflache.

Schlittenabweichung (Referenzwert)

> 0,05
L W
0,04 LEKFS32
(L =30 mm)
E oos _~"LEKFS40
= LEKFS25 // (L = 37 mm)
E (L =25 mm) —
2 002 A /’/
> // T
0,01 - // —— —
/ Z/
0,00
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
Last W [N]

*

Diese Abweichung wird gemessen, wenn eine 15-mm-Aluminiumplatte auf dem Schlitten
montiert und befestigt wird.

17
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Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

High Performance

Schlittenausfiihrung mit hoher Steifigkeit und Prazision

Serie LEKFS[ |G LekFs25,32,40 (€ X

+ Siehe Seite 45 fiir Details.

Typenauswahl

Bestellschliissel _

n
w
LEKFS|32| |G|A|-|300 - CSH73 \¢
4
Ll
-l
2
I
[«/]
(%)
0 BaugréBe 9 Motoreinbaulage 9 Motorausfiihrung e Spindelsteigung [mm)]
25 — Gerade High Performance Symbol| LEKFS25 | LEKFS32 | LEKFS40 |
32 R Rechts, parallel G Batterieloser Absolut-Encoder H 20 24 30 <
40 L Links, parallel (Schrittmotor 24 VDC) A 12 16 20 g
B 6 8 10 &
®
S
e Hub*! @ Motoroption o Fettauftrag (Dichtbandteil) n
50 50 — Ohne Option — Mit
bis bis B mit Motorbremse N Ohne (Rollenspezifikation)
1200 1200
+ Einzelheiten entnehmen Sie aus der nachfolgenden
Tabelle der kompatiblen Hiibe. %
&
Anwendbare Hiibe Q
. Hub 5
arofe 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000 | 1100 | 1200 'g
25 [ ] [ ) [ J [ ] [ ] [ ] [ ) [ ] [ ] [ ] [ ] [ ) [ ] — — — — @
32 [ ] [ ) [ ] [ ] [ ] [ ] [ ) [ ] [ ] [ ] [ ] [ ) [ ] [ ] [ ] — —
40 — — [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ]
@ Antriebskabellange -
Robotikkabel [m] o
— Ohne R8 82 z
R1 1,5 RA 10%2 T
R3 3 RB 15%2 EJ)
R5 5 RC 20%*2 <
5
2
@
(77}
Fiir Signalgeber siehe Seiten 27 bis 29. ‘
18
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High Performance

Serie LEKFSL1G
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

® | inge 1/0-Kabel

ohne Kabel

1,5m

3m

@ Controller
—_ ohne Controller
COHOI™ mit Controller
Controller-Ausft’jhrungl IMontage
5 |Parallele I/0 (NPN) Ausfihrung 7 Schraubmontage
6 |Parallele /0 (PNP) Ausfihrung 8+ DIN-Schiene
E EtherCAT
9 EtherNet/IP™ Anzahl der Achsen/
P PROFINET Sonderspezifikationen

aife|=||

5m

| H | 1 Achse/High Performance Ausfl’]hrung|

+1 Bitte setzen Sie sich fur Hlbe, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.

%2 Fertigung auf Bestellung
+3 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte separat bestellen.

A\ Achtung

[CE/UKCA-konforme Produkte]

Die EMV-Konformitat wurde durch Kombination des elektrischen
Antriebs der Serie LEF und des Controllers der Serie JXC getestet.
Die EMV ist von der Konfiguration der Schalttafel des Kunden und von
der Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate und Verdrahtung
abhéngig. Aus diesem Grund kann die Erflllung der EMV-Richtlinie
nicht fir SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter realen
Betriebsbedingungen in Kundensystemen integriert sind. Daher muss
der Kunde die Erflllung der EMV-Richtlinie fir das Gesamtsystem
bestehend aus allen Maschinen und Anlagen Uberprufen.

Bl Markenzeichen

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

-

. )
Antrieb und Controller werden als Paket verkauft.
Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller
und Antrieb korrekt ist.

<Priifen Sie vor der Verwendung folgende Punkte>

#1 Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem
Typenschild des Antriebs. Diese Nummer
muss mit der des Controllers Uibereinstimmen.

LEKFS25GA-400

#1

[\

# Siehe Betriebsanleitung fiir die Verwendung der Produkte.

Diese kdnnen Sie von unserer Webseite: http://www.smc.eu herunterladen.

Schrittdateneingabe | EtherCAT Feldbus- | EtherNetIP™ PROFINET
kompatibles Netzwerk | Direkteingangstyp | Direkteingangstyp
o ] (0 s ]
Ausfiihrung
/] /] 4 /]
. JXC5H
Serie JXC6H JXCEH JXC9H JXCPH
™
Merkmale Parallel-/O EtherCAT | EtherNet/IP PROFINET
Direkteingang Direkteingang Direkteingang
kompatibler Motor Schrittmotor 24 VDC
Max. Anzahl der
Schrittdaten 64 Punkte
Nennspannung [V] 24 \VDC
Details auf Seite 31 38
19
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High Performance

Schlittenausfiihrung mit hoher Steifigkeit und Prazision Serie LEKFSI:I G

Technische Daten

<
Modell LEKFS25 LEKFS32 LEKFS40 ‘;
Hub [mm] 50 bis 800 50 bis 1000 150 bis 1200 §
‘ Horizontal 15 28 40 40 50 68 26 60 75 S
Nutzlast [kg]*2 - o
Vertikal 3 7,5 15 4 10 18 4.5 4.5 25 |2.
Bis 400 |20 bis 1500| 12 bis 900 | 6 bis 500 |24 bis 1300|16 bis 1000| 8 bis 500 |30 bis 1200{20 bis 1000| 10 bis 500
401 bis 500 |20 bis 1100| 12 bis 750 | 6 bis 400 |24 bis 1300| 16 bis 950 | 8 bis 500 |30 bis 1200|20 bis 1000| 10 bis 500
501 bis 600 | 20 bis 900 | 20 bis 540 | 20 bis 270 |24 bis 1200| 16 bis 800 | 8 bis 400 |30 bis 1200|20 bis 1000| 10 bis 500
% Geschwin- 601 bis 700 | 20 bis 630 | 20 bis 420 | 20 bis 230 | 24 bis 930 | 16 bis 620 | 8 bis 310 |30 bis 1200| 20 bis 900 | 10 bis 440
= | digkeit Hubbereich | 701 bis 800 | 20 bis 550 | 20 bis 330 | 20 bis 180 | 24 bis 750 | 16 bis 500 | 8 bis 250 |30 bis 1140| 20 bis 760 | 10 bis 350 (O]
< | [mmis] 801 bis 900 — — — 24 bis 610 | 16 bis 410 | 8 bis 200 | 30 bis 930 | 20 bis 620 | 10 bis 280 D
§ 901 bis 1000 — — — 24 bis 500 | 16 bis 340 | 8 bis 170 | 30 bis 780 | 20 bis 520 | 10 bis 250 CLE
§ 1001 bis 1100 — — — — — — 30 bis 660 | 20 bis 440 | 10 bis 220 \¢
S 1101 bis 1200 — — — — — — 30 bis 570 | 20 bis 380 | 10 bis 190 TT]
2 | Max. Beschleunigung/ | Horizontal 10000 -
& | Verzbgerung [mm/s?] | Vertikal 5000 o
.E Positionierwiederholgenauigkeit [mm] +0,01 (Steigung H: +0,02) qL)
2 | Umkehrspiel [mm]+3 max. 0,05 an
Spindelsteigung [mm] 20 12 6 | 24 | 16 [ 8 | 3 [ 2 [ 10
StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2]+4 50/20
Funktionsweise Kugelumlaufspindel (LEKFSCJ), Kugelumlaufspindel + Riemen (LEKFSO})
Fihrungsart Linearfiihrung 5
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40 8
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] max. 90 (keine Kondensation) %
oé MotorgréBe 042 56,4 E)
'S .g Motorausfiihrung Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder n
é%‘ Encoder Batterieloser Absolut-Encoder
ﬁ'g Nennspannung [V] 24VDC =10 %
,% Max. Leistungsaufnahme [W]*5 #7 Max. Leistung 126 Max. Leistung 222 Max. Leistung 222
g 2 Ausfiihrung*¢ Spannungsfreie Funktionsweise T
2, 5| Haltekraft [N] 47 78 157 72 108 216 75 113 245 ©
EE Leistung [W]*7 5 5 5 =
8= Nennspannung [V] 24VDC =10 % §<>
«1 Bitte setzen Sie sich fur Hlbe, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden. =
«2 Die max. Nutzlast bei 3000 mm/s2 Beschleunigung und Verzégerung .g
Die Nutzlast ist abhangig von der Beschleunigung und der Verzégerung. Beachten Sie das ,Geschwindigkeits-/Nutzlastdiagramm® auf den Seiten 12 bis 14. [}
Wenn die Kabellange mehr als 5 m betréagt, kann sich auBerdem die im ,Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramm*“ angegebene Geschwindigkeit und @
Nutzlast um bis zu 10 % je 5 m L&ngenzunahme verringern.
%3 Richtwert zur Korrektur eines im Umkehrbetrieb entstandenen Fehlers
«4 StoBfestigkeit: Beim Testen des Antriebs mittels Fallversuch in axiale Richtung und senkrechte Richtung zur Gewindespindel ist keine Fehlfunktion
aufgetreten. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktion im versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Fallversuch wurde sowohl in axialer als auch in vertikaler Richtung zur E
Gewindespindel durchgefihrt. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.) I
5 Die max. Leistungsaufnahme (einschlieBlich Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. 3
Dieser Wert kann fur die Wahl der Spannungsversorgung verwendet werden. I
6 Nur mit Motorbremse 8
«7 FUr einen Antrieb mit Motorbremse muss die Leistungsaufnahme flr die Motorbremse hinzugerechnet werden. §
[}
Gewicht §
Serie LEKFS25
Hub [mm] 50 100 150 | 200 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 600 | 700 | 800
Masse [kg] 1,7 1,8 2.0 2,1 2,3 2,4 2,5 2,6 2,8 2,9 3,2 3,5 3,8
Zusétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0,26
Serie LEKFS32
Hub [mm] 50 100 150 | 200 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 600 | 700 | 800 900 | 1000
Masse [kg] 3,2 3,4 3,6 3,8 4,1 4.3 4,5 4,7 4,9 5,1 5,5 5,9 6,3 6,7 71
Zusétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0,53
Serie LEKFS40
Hub [mm] 150 | 200 | 250 300 350 | 400 | 450 | 500 600 | 700 | 800 | 900 | 1000 | 1100 | 1200
Masse [kg] 5,5 5,8 6,1 6,4 6,7 7.0 7,3 7,6 8,2 8,8 9,4 10.0 | 10,6 | 11,2 | 11,8
Zusétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0,53
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Serie LEKFSL 1G

Abmessungen: axialer Motor

LEKFS25G
B 10
D x 120 (=E) F
120 3H9 ((5°%° ) Tiefe 3
nx@4,5
<
o} +0,025 " +0,025 | ¥
8 3HY (39 Tiefe 35 @ 3HY ((3°%°)Tiefe 35
G H
L Kabellénge ~ 250 Signalgebernut (1
10 (52) A (Schlittenverfahrweg)*? 52 (115,5) 65 Reihe pro Seite)
(56) [54]* Hub 54 [(56)]*4 58
[Referenzposition] ** Referenzposition*® 3 38
O
Y 4
(4) [2] 2(@1 |, . — N
- @)
0 ~
© <b 2
Motorkabel Ny v
) 6 M4 x 0,7
Gewindetiefe 8
Bezugsebene fiir (Erdl'qu:gs-)
A anschluss
C;e:zusemonta%e o 4xM5x08 45 @ 3H9 (1% yTiefe 3
( messungsbereich) Gewindetiefe 8,5 25
%ﬁ; =
S

3H9 (:5%%°)Tiefe 3

Motoroption: mit Motorbremse

(160,5) Kabellange ~ 250
<
[aV)
65 8
g 9 [
AJ_\_
A
] Ei
]
Motorkabel 15
Bremsenkabel

#1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieren, sollte die Héhe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3mm sein.
(Empfohlene Lange: 5 mm)
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehdusemontage-Bezugsebene
Uberstehen kdnnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Beriihrungen mit Werkstlicken, der Ausrlistung usw. zu vermeiden.

x2 Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zuriick zur Referenzposition verfahrt. Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte
Werkstiicke nicht die Werkstlicke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert.

#3 Position nach der Ruckkehr zur Referenzposition

«4 Der Wert in [ ] zeigt an, wenn die Referenzierrichtung geéndert wurde

x5 Wenn Sie die Positionierstiftbohrungen auf der Unterseite nutzen, verwenden Sie entweder die gehduse- oder die aufnahmeseitige Bohrung.

Abmessungen [mm]
L
Modell Ohne mit A B n D E F G H
Motorbremse | Motorbremse
LEKFS25G1-500] 285,5 330,5 56 160 20 30
LEKFS25G1-100C] | 335,5 380,5 106 210 4 — — 100

LEKFS25GC1-15007 | 385,5 430,5 156 260
LEKFS25G[1-2000] | 435,5 480,5 206 310
LEKFS25G[1-2500] | 485,5 530,5 256 360
LEKFS25G[1-3000] | 535,5 580,5 306 410
LEKFS25G[1-3500] | 585,5 630,5 356 460 8 3 360 35 340 45
LEKFS25G1-4000] | 635,5 680,5 406 510

LEKFS25G[1-4500] | 685,5 730,5 456 560

6 2 240 220

LEKFS25GL-5000 | 7355 | 7805 | 506 | 610 | '° | 4 | 48 460
LEKFS25G[1-600C] | 835,5 880,5 606 710 12 5 600 580
LEKFS25G[1-700C] | 935,5 980,5 706 810 14 6 720 700
LEKFS25G[J-8001] [1035,5 |[1080,5 806 910 16 7 840 820
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High Performance

Schilittenausfiihrung mit hoher Steifigkeit und Prazision Serie LEKFSI:I G

Abmessungen: axialer Motor

LEKFS32G B £
D x 150 (= E) 15| 15 %
150 5H9 (:39%°) Tiefe 5 Fi
nxo55 g
>
of [ _ ) ) } } __ﬁE%
©
© 10 5HO (2°%°)  @5HO (3%)/| | ©
Tiefe5° G Tiefe 5° 25 (O]
L Kabellange ~ 250 I(;‘)
(62) A (Schlittenverfahrweg)*? 62 (164) (2,4) TH
10| | (66) [64]" Hub 64 [(66)]** 65 | . (70) \¢
(@) (21 2[4 g 48 |
[Referenzposition] ** Referenzposition*® -dl>
S S 1 " 1 ] =
o [}
| Motorkabel QL # 3 ~ ()7}
L3
. ) T
Signalgebernut*® ©l 8 7 M4x0,7,
(1 Reihe pro Seite) < i) Gewindetiefe 8
(122) (Erdungsanschluss)
@ 5H9 (10 Tiefe 5 70 5
Bezugsebene fir o]
. 42 [)
Geh&ausemontage 4x M6 x 1 o
(B Abmessungsbereich)*’ Gewindetiefe 9,9 2] S
\ _ _ _ | _ g g
) 0
o) +0,030 \ T3
[|.5H9 (o~ )Tiefe 5 -
©
Motoroption: mit Motorbremse E
(213) Kabellange = 250 <
65 5 -
& 2
! o
9 (72}
j%' El
15
Bremsenkabel Motorkabel T
[+
#1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Geh&dusemontage montieren, sollte die Héhe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3mm sein. (Empfohlene L&nge: 5 mm) ES
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehdusemontage-Bezugsebene (berstehen kdnnen. Achten 3
Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Beriihrungen mit Werkstticken, der Ausrlistung usw. zu vermeiden. E
#2 Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zurlick zur Referenzposition verfahrt. Stellen Sie sicher, dass am Schiitten angebrachte Werkstiicke nicht die (&)
Werkstiicke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert. §
=3 Position nach der Riickkehr zur Referenzposition Abmessungen [mm] ®
x4 Der Wert in [ ] zeigt an, wenn die Referenzierrichtung L S
geandert wurde - n
#b Zur Befestigung von Signalgebern ist ein Distanzstick el Mott?rET:mse Motopt:‘rtemse A B n D E G
(BMY3-016) erforderlich. Bitte separat bestellen.
#6 Wenn Sie die Positionierstiftbohrungen auf der LEKFS32G-5000 332 384 56 180
Unterseite nutzen, verwenden Sie entweder die LEKFS32G]-10000 382 434 106 230 4 — — 130
gehause- oder die aufnahmeseitige Bohrung. LEKFS32G-15000 432 | 484 156 | 280
LEKFS32G[1-200C] 482 534 206 330
LEKFS32G-2500] 532 584 256 380 6 2 300 280

LEKFS32G1-300C] 582 634 306 430
LEKFS32G1-3500] 632 684 356 480
LEKFS32G[1-400L] 682 734 406 530 8 3 450 430
LEKFS32G[1-450C] 732 784 456 580
LEKFS32G1-5000] 782 834 506 630

LEKFS32GC-6000] | 882 | 934 | 606 | 730 | '© | 4 | 600 | 580
LEKFS32G[1-700C] 982 1034 706 830 12 5) 750 730
LEKFS32G-800C] 1082 1134 806 930

LEKFS32GC-0000] | 1182 | 1234 | 906 | 1030 | '+ | © | 900 | 880
LEKFS32G[-1000] | 1282 1334 1006 1130 16 7 1050 1030
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Serie LEKFSL 1G

Abmessungen: axialer Motor

LEKFS40G
B 15
D x 150 (= E) 60
150 BHY (:5:9%) Tiefe 67
nx26,6
N
e e P — -«%——-—EEEF

~|
" j“ f \eto (37 @69 (5°%)/

tiefe 66 Tiefe 6°°
G

70
L Kabelldnge ~ 250
13 (86) A (Schlittenverfahrweg)*? 86 (165) (3,1)
(90) [88]** Hub 88 [(90)]** 65 (90)
” ton] 4 - 2 <
(4) [(2)] [Referenzposition] Referenzposition’ /1.2 [(4)* S 61
[k e— p— i )
: : - | g
! L Motorkabel L . ﬁ o)
I
(cg & i M4 x 0,7
Signalgebernut™® o 8 Gewindetiefe 8
(1 Reihe pro Seite) (170) Erdungsanschluss)
106
Bezugsebene fir éx Msdx t1' ’?51 60
Gehausemontage ewindetiefe 13 @ 6H9 (:59%°) Tiefe 7
(B Abmessungsberw 3Q
- WE«E:
l © [c] a, i
h o= M
. EEE S
) © {
< . . .
,\T ~ 1 eHg (1999  Tigfe 7 Motoroption: mit Motorbremse
(214) Kabelldnge ~ 250
(3,1) 65 S
]
o
T (8}
15
Motorkabel Bremsenkabel

1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene flir Gehdusemontage montieren, sollte die H6he der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3mm
sein. (Empfohlene Lange: 5 mm)
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehdusemontage-Bezugsebene
Uberstehen kdénnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Beriihrungen mit Werkstlcken, der Ausriistung usw. zu vermeiden.

%2 Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zuriick zur Referenzposition verfahrt. Stellen Sie sicher, dass am Schlitten
angebrachte Werkstiicke nicht die Werkstilicke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert.

%3 Position nach der Rickkehr zur Referenzposition

«4 Der Wert in [ ] zeigt an, wenn die Referenzierrichtung Abmessungen [mm]
geéndert wurde

) . L L
«5 Zur Befestigung von Signalgebern ist ein
Distanzst[]gk (LgMY3-01g 6) e?forderlich. Bitte Modell Otre mit A B n D E G
separat bestellen. Motorbremse | Motorbremse
%6 Wenn Sie die Positionierstiftbohrungen auf LEKFS40G-15007 506 555 156 328 4 — — 130
der Unterseite nutzen, verwenden Sie entweder LEKFS40G1-2000] 556 605 206 378
die geh&use- oder die aufnahmeseitige Bohrung. LEKFS40G-2500] 606 655 256 428 6 P 300 280

LEKFS40G[I-3000] 656 705 306 478
LEKFS40G[1-3500] 706 755 356 528
LEKFS40G[1-400C] 756 805 406 578 8 3 450 430
LEKFS40G[-45000 806 855 456 628
LEKFS40G[1-5000] 856 905 506 678

LEKFS40G-6000 | 956 | 1005 | 606 | 778 | '© | # | 600 | 580
LEKFS40G[-700C] 1056 1105 706 878 12 5 750 730
LEKFS40G[1-800C] 1156 1205 806 978

LEKFS40G1-9000] | 1256 | 1305 | 906 | 1078 | '+ | © | 900 | 880
LEKFS40G[-1000C] 1356 1405 1006 1178 16 7 1050 1030
LEKFSA0GC-11000 | 1456 | 1505 | 1106 | 1278 | = | & | 1500 | 1180

LEKFS40G-12000 | 1556 | 1605 | 1206 | 1378
23
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High Performance

Schilittenausfiihrung mit hoher Steifigkeit und Prazision Serie LEKFSI:I G

Abmessungen: Parallele Motorausfiuhrung fiir Montage rechts/links

LEKFS25RG B B B B B £
B 10 Motoroption: mit Motorbremse 3
D x 120 (= E) F r- . . . . . F)
+0,025 c
120 3HI (107 ) ‘ (2,4) 131,5 (2,4) ; g
Tiefe 3' ‘ 113 ey
© ~ 20x 15 & Bremsenkabel
< — — = — = =\r (Lange = 250) !
: N ‘
of g 3 H9 (:16%°) @3 H9 (3%) el Motorkabel
Tiefe 3°° Tiefe 3 (Lange ~ 250 (O]
G H i _.0 ° - B ‘ D
(2]
@ [cX ] m
10 (52) A (Schlittenverfahrweg)*? 52 40,5 L
56 [54]*4 Hub 54 [(56)])+4 —q:
(4) [2]%4 [Referenzposition] * Referenzposition*3 2 [(4)] 58 E
Tischdis- (7))
7| tanzstiok | (0349 (60) , | <28
e \ o~
SRE
N
LO_T vl & )
B2 T M4 x 0,7, © Signalgebernut o
Gewindetiefe 8 (1 Reihe pro Seite) 2
(Erdungsanschluss) g
©
c
@4) 865 _ (24) =
Motorkabel (Lange =~ 250) 68 - . . - - .

Bezugsebene fir 65 Einbaulage des Motors | Einbaulage des Motors

Gehausemontage Links, parallel Rechts, parallel

(B Abmessungs- 0025 éE : -Inks, par — S, P o ‘

bereich)*! @ 3 HI(G ™) 120 120 T

\ Tiefe 4,5 (Senkungstiefe 1,5) ©
= = = ——F- 8 ® ® o ® I
= | |
® S [ ‘ | ‘ } ~ e 3
_ _ _ _ © S < L\r
™ ® ‘ [ ® ! ® §
s ® - K
uo’T i 0,025 N N N N N B =
. I g 3 H9 (15%°) @
x M5 x 0,8 Gewindetiefe 10 - (7]
- 25 Tiefe 4,5
(Senkungstiefe 1,5) 4? (Senkungstiefe 1,5)
64
(102)

1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3mm E
sein. (Empfohlene Lange: 5 mm) E
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehdusemontage-Bezugsebene (<
Uberstehen kdnnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Beriihrungen mit Werkstiicken, der Ausriistung usw. zu vermeiden. E

%2 Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zurtick zur Referenzposition verfahrt. Stellen Sie sicher, dass am Schlitten 3
angebrachte Werkstlicke nicht die Werkstlicke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert. X

%3 Position nach der Rickkehr zur Referenzposition :

«4 Der Wert in [ ] zeigt an, wenn die Referenzierrichtung gedndert wurde 'E

5 Wenn Sie die Positionierstiftbohrungen auf der Unterseite nutzen, verwenden Sie entweder die gehduse- oder die aufnahmeseitige Bohrung. 7))

+ Diese Abbildung zeigt die Einbaulage der rechtseitigen parallelen Motorausfiihrung.

Abmessungen [mm]
Modell L A B n D E F G H

LEKFS2500G1-50001 2105 56 | 160 20 30

LEKFS2501G-1000] [260,5 106 | 210 4 | — — 100

LEKFS2500G1-150C1 [310,5 156 | 260
LEKFS25C1G1-200C] [360,5 206 | 310
LEKFS2500G1-25000 410,5 256 | 360
LEKFS2501G1-300C] 460,5 306 | 410
LEKFS2500G1-350C1 [510,5 356 | 460 8| 3 360 340

6 2 240 220

LEKFS2501G1-4000] (5605 | 406 | 510 35 45
LEKFS2500G-4500] 6105 | 456 | 560

LEKFS2501GL-500.] 660,5 | 506 | 610 | © | * | 480 460
LEKFS250G-600] [760,5 606 710 12 5 600 580
LEKFS250G1-700C] [860,5 706 810 14 6 720 700
LEKFS250G[1-800] [960,5 806 910 16 7 840 820
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High Performance

Serie LEKFSL 1G

Abmessungen: Parallele Motorausfiuihrung fiir Montage rechts/links

LEKFS32RG B 3 3 3 B
B 15 Motoroption: mit Motorbremse :
D x 150 (= E) 15 N - - - N
150 5 H9 (+01030 ) | (2,4) 166,5 (2,4)
nxo055 oo 65 144 ;
LY 20x 15 Bremsenkabel
o - - i - i 1L 1y ‘ N i |_(Lénge ~250)
© . ! (\l#
: & || |
o &ﬁ\ Motorkabel i
5 H9 (15°%) ©@5H9 (15°°) Lénge = 250
Tiefe 5 Tiefe 5% 1
0®0 o
G 25 e 0O
10 (62) A (Schlittenverfahrweg)*? 62 55
(66) [64]* Hub 64 [(66)]*4
@) [21+ [Referenzposition] ** Referenzposition™® 2 [(4))*4 70
Tischdistanzstiick
(@ 5H9),
o] /7
i ) s v 1 1 ]
o
(9}
\ ] | <
Signalgebernut*® ol 1] 5
(1 Reihe pro Seite) < = Gewindetiefe 8
7.5 (Erdungsanschluss)
117,5 B B . - B B
Bezugsebene fii Motorkabel (Lange ~250) 95 2 Einbaulage des Motors | Einbaulage des Motors
Gehausemontage 65 e e Links, parallel Rechts, parallel ‘
B Abmessungsbereich)*! 3 - » T M - i
( 9 ) 8 | 1484 148 4
@ 5 HY(13%%%) G ‘ 0 s ‘ s
Tiefe 10 (Senkungstiefe 5) p ol & ! ! ‘ o
= = = = = < ©| © ‘ ‘ ©| ©
- - - i < (] - o (] t o
3 - - . - - -
= éj
8 |13
. 5 H9 (:5%)
4 x M6 x 1 Gewindetiefe 17,2 -
- 21 Tiefe 10
(Senkungstiefe 5) 4; (Senkungstiefe 5)
70
(122)

1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3mm
sein. (Empfohlene Lange: 5 mm)
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehausemontage-Bezugsebene
lberstehen kdnnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Beriihrungen mit Werkstlicken, der Ausrlistung usw. zu vermeiden.

%2 Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zurlick zur Referenzposition verfahrt. Stellen Sie sicher, dass am Schlitten
angebrachte Werkstlicke nicht die Werkstiicke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert.

%3 Position nach der Ruickkehr zur Referenzposition

=4 Der Wert in [ ] zeigt an, wenn die Referenzierrichtung geandert wurde

#5 Zur Befestigung von Signalgebern ist ein Distanzstiick

(BMY3-016) erforderlich. Bitte separat bestellen.
=6 Wenn Sie die Positionierstiftbohrungen auf der Unterseite
nutzen, verwenden Sie entweder die gehduse- oder die

aufnahmeseitige Bohrung.

# Diese Abbildung zeigt die Einbaulage der rechtseitigen

parallelen Motorausfiihrung.

25

Abmessungen [mm]
Modell L A B n D E G

LEKFS320G-50C] 245 | 56 | 180

LEKFS3200G-10000 | 295 | 106 | 230 | 4 — — | 130
LEKFS3200G-1500] | 345 | 156 | 280

LEKFS3200G-2000] | 395 | 206 | 330

LEKFS3200G-25000 | 445 | 256 | 380 6 2 300 | 280
LEKFS3200G1-30000 | 495 | 306 | 430

LEKFS3200G-35000 | 545 | 356 | 480

LEKFS3200G1-4000] | 595 | 406 | 530 | 8 3 | 450 | 430
LEKFS3200G-4500] | 645 | 456 | 580

LEKFS3200G1-50000 | 695 | 506 | 630

LEKFS320G-60001 | 795 | 606 | 730 | '° | 4 | 600 | 580
LEKFS3200G-70000 | 895 | 706 | 830 | 12 5 750 | 730
LEKFS320G-8000) | 995 [ 806 | 930 | , 5 900 | 880
LEKFS32C0G]-9000] | 1095 | 906 | 1030

LEKFS3200G-100000 | 1195 | 1006 | 1130 | 16 7 | 1050 | 1030
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High Performance

Schilittenausfiihrung mit hoher Steifigkeit und Prazision Serie LEKFSI:I G

Abmessungen: Parallele Motorausfiihrung fiir Montage rechts/links

LEKFS40RG S
B 15 Motoroption: mit Motorbremse 3
D x 150 (= E) 60 [ o o o o g
150 " | ' Q
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' Motorkabel ! (5
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| | g
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#1 ~Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3mm sein. (Empfohlene L&nge: 5 mm) 2
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Geh&usemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehdusemontage-Bezugsebene iiberstehen kénnen. Achten Sie ]
darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Beriihrungen mit Werkstiicken, der Ausriistung usw. zu vermeiden. .f__’
#2 Abstand, innerhalb dessen der Schiitten sich bewegen kann, wenn dieser zurlick zur Referenzposition verféhrt. Stellen Sie sicher, dass am Schiitten angebrachte Werkstiicke nicht die 3
Werkstiicke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert.
#3 Position nach der Riickkehr zur Referenzposition Abmessungen [mm]
#4 Der Wertin [ ] zeigt an, wenn die Referenzierrichtung gedndert wurde Modell L A B = D E G
x5 Zur Befestigung von Signalgebern ist ein Distanzstiick (BMY3-016)

b R LEKFS400GI-15000 408,4 156 328 4 — | 150 130
erforderlich. Bitte separat bestellen. LEKFS401GL-200] 4534 206 378

#6 Wenn Sie die Positionierstiftoohrungen auf der Unterseite nutzen,

verwenden Sie entweder die gehause- oder die aufnahmeseitige Bohrung. tEﬁES“ODGD"‘OOD 5034 | 256 | 428 | 6 | 2 | 300 | 280
+ Diese Abbildung zeigt die Einbaulage der rechtseitigen parallelen $400GC-3000 5534 | 306 | 478
Motorausfiihrung. LEKFS400G1-35000 603,4 356 528

LEKFS4001G1-40000 653,4 406 578 8 3 450 430
LEKFS400G-45000 703,4 456 628
LEKFS400IG-500C] 753,4 506 678

LEKFS4000G-60001 | 8534 | 606 | 778 | '© | 4 | 600 | 580
LEKFS4000G-7000] | 9534 | 706 | 878 | 12 | 5 | 750 | 730
LEKFS400GI-8000 | 1053.4 | 806 | 978 | .. | o | w00 | 880
LEKFS400G-9000] | 1153,4 | 906 | 1078

LEKFS40IG-10000] | 1253.4 | 1006 | 1178 | 16 | 7 | 1050 | 1030
LEKFSA00G-110001 | 13534 | 1106 [ 1278 | o | & | 1200

LEKFS4000G1-12000] | 14534 | 1206 | 1378 1180
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Serie LEKFSL1G
Signalgebermontage

Signalgeber-Einbaulage

A
Betriebsbereich
= I I= (]
B
Betriebsbereich
= () =i I
Tabelle 1 Signalgeber-Befestigungsdimensionen[mm]
Modell GroBe A B Betriebsbereich
25 17,5 23,5 3,0
LEKFSLIG 32 26,3 32,3 3,4
40 32,2 38,2 3,6

# Der verwendbare Signalgeber ist D-M9 (N/P/B) (W) (M/L/Z).
= Beim Betriebsbereich handelt es sich um einen Richtwert einschlieB3lich

Hysterese, fur den keine Gewéhrleistung ibernommen wird. Je nach

Einsatzumgebung kdnnen Abweichungen auftreten.
# Vor der endglltigen Einstellung des Signalgebers zunachst die

Betriebsbedingungen priifen.
Signalgebermontage
I _— _—
LEKFS25G LEKFS32G/40G

Signalgeber-Montagewinkel
Bestell-Nr.: BMY3-016

Signalgebernut

Signalgeber-Befestigungsschraube Signalgebernut

Anzugsdrehmoment [Nm]
0,1 bis 0,15

= Der verwendbare Signalgeber ist D-M9 (N/P/B) (W) (M/L/Z).

# Verwenden Sie zum Festziehen der Signalgeber-Befestigungsschraube (im Lieferumfang des Signalgebers enthalten) einen Feinschraubendreher mit
einem Griffdurchmesser von 5 bis 6 mm.

+ Bereiten Sie ein einen Signalgeber-Montagewinkel (BMY3-016) vor, wenn Sie den Signalgeber an den LEKFS32G/40G montieren.
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Elektronischer Signalgeber (Offner)
Direktmontageausfuhrung

D-M9NE(V)/D-MOPE(V)/D-MIBE(V) C €

eingegossenes Kabel

@ Das Ausgangssignal ist
eingeschaltet, wenn der
Signalgeber nicht betitigt ist.

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

VONEY
e
1 0 ngﬁ\l
- «*
L - /
|

AAchtung

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

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

Weitere Details zu Produkten, die

Technische Daten Signalgeber findon e au dor Webste voname. " | &
= = 7
SPS: Speicherprogrammierbare Steu E
D-MOLIE, D-M9LIEV (mit Betriebsanzeige g
Signalgebermodell | D-MONE |D-MONEV | D-M9PE |D-M9PEV | D-M9BE |D-M9BEV =
Abgang elektrischer Anschluss axial vertikal axial vertikal axial vertikal
Art der Verdrahtung 3-Draht-System 2-Draht
Ausgangstyp NPN | PNP —
Anwendung IC-Steuerung, Relais, SPS 24 VDC, Relais, SPS (5
Versorgungsspannung 5,12, 24 VDC (4,5 bis 28 V) — I:]
Stromaufnahme max. 10 mA — 7))
Betriebsspannung | 28 VDC oder weniger | — 24 VDC (10 bis 28 VDC) [TH
Arbeitsstrom max. 40 mA 2,5 bis 40 mA ¥
Interner Spannungsabfall 0,8 V oder weniger bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA) 4V oder weniger w
Kriechstrom 100 uA oder weniger bei 24 VDC 0,8 mA oder weniger _dl.)
Betriebsanzeige EIN: rote LED leuchtet. =
Standard CE-Kennzeichnung, RoHS 3

Technische Daten des flexiblen 6lbestdndigen Anschlusskabels

Signalgebermodell D-M9NE(V) | D-M9PE(V) | D-M9BE(V)
Mantel AuBen-& [mm] 2,6
Isolator Anzahl Tragerkérper 3-Draht (Braun/Blau/Schwarz) |2-Draht (Braun/Blau)
AuBen-& [mm] 0,88
. Effektiver Querschnitt [mm?] 0,15
Leiter -
Litzen-Durchmesser [mm] 0,05
Min. Biegeradius [mm] (Richtwerte) 17

= Weitere Einzelheiten zu den gemeinsamen Spezifikationen des elektronischen Signalgebers finden Sie im WEB-Katalog.
+ Weitere Einzelheiten zur Anschlusskabell&nge finden Sie im WEB-Katalog.

Gewicht (9]
Signalgebermodell D-MONE(V) | D-M9PE(V) D-M9BE(V)
0,5m (—) 8 7
1
Anschlusskabellange 1m (M)* 14 13
3m (L) 41 38
5m (Z)* 68 63

+1 Die Optionen 1 m und 5 m werden bei Eingang der Bestellung produziert.

Abmessungen [mm]
-
D-M9LIE D-MOLIEV
©
o ©
Q o
o — .
D R | . p e e — =—=——=— = -
S 6 _|optimale Schaltposition
6 | optimale Schaltposition 3
—| Befestigungsschraube M25x4 L Betriebsanzeige
Befestigungsschraube M2,5 x 4 L § Gewindestift mit Schlitz
Gewindestift mit Schiitz (Kegelkuppe) 2 *gr 7,5 03
o
: : 3 /
2 Betriebsanzeige 326 g g—@ 4
S U8 of | 159 ©
@t ———F— ] 195
22,8
Eﬁ .
0 [
[«
4
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Elektronischer Signalgeber mit 2-farbiger Anzeige
Direktmontageausfuhrung

D-MONW/D-MIPW/D-M9BW ( €

Weitere Details zu Produkten, die
internationalen Standards entsprechen,

Eingegossenes Kabel

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

@ StandardméBig werden flexible
Kabel verwendet.

@ Die optimale Schaltposition kann anhand der
Farbe der leuchtenden LED bestimmt werden.
(Rot — Griin < Rot)

AAchtung

\ Sicherheitshinweise
Befestigen Sie den Signalgeber mit der am
Gehause angebrachten Schraube. Wird eine
andere als die mitgelieferte Schraube
benutzt, kann der Signalgeber beschéadigt
werden.

Abmessungen

Technische Daten Signalgeber

finden Sie auf der Website von SMC.

SPS: Speicherprogrammierbare Steuerung

D-M9OJW, D-M9CJWV (mit Betriebsanzeige)

Signalgebermodell D-MONW | D-M9PW | D-M9BW

Abgang elektrischer Anschluss axial

Art der Verdrahtung 3-Draht-System 2-Draht
Ausgangstyp NPN ‘ PNP —
Anwendung IC-Steuerung, Relais, SPS 24 VDC, Relais, SPS
Versorgungsspannung 5,12, 24 VDC (4,5 bis 28 V) —
Stromaufnahme max. 10 mA —
Betriebsspannung| 28 VDC oder weniger ‘ — 24 VDC (10 bis 28 VDC)
Arbeitsstrom max. 40 mA 2,5 bis 40 mA

Interner Spannungsabfall

0,8 V oder weniger bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA)

4V oder weniger

Kriechstrom

100 uA oder weniger bei 24 VDC

0,8 mA oder weniger

Betriebsbereich
Geeigneter Betriebsbereich

Betriebsanzeige

Rote LED leuchtet.
Grine LED leuchtet.

Standard

CE-Kennzeichnung, RoHS

Technische Daten des flexiblen 6lbestandigen Anschlusskabels

Signalgebermodell D-MONW | D-M9PW |  D-M9BW
Mantel AuBen-@ [mm] 2,6
Isolator Anzahl Tragerkérper 3-Draht (Braun/Blau/Schwarz) |2—Draht (Braun/Blau)
AuBen-@ [mm] 0,88
. Effektiver Querschnitt [mm?] 0,15
Leiter :
Litzen-Durchmesser [mm] 0,05
Min. Biegeradius [mm] (Richtwerte) 17

+ Weitere Einzelheiten zu den gemeinsamen Spezifikationen des elektronischen Signalgebers

finden Sie im WEB-Katalog.

+ Weitere Einzelheiten zur Anschlusskabelldnge finden Sie im WEB-Katalog.

Gewicht

Signalgebermodell D-MO9NW |

D-M9PW

D-M9BW

Anschlusska- 14

13

bellange 41

38

68

63

[mm]

D-M9LIW

3,95
2,8

©
oi

Q
- 1
6

[ m——— 1
optimale Schaltposition

Befestigungsschraube M2,5 x 4 L
Gewindestift mit Schiitz (Kegelkuppe)

Betriebsanzeige

W
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Controller

Serie JXCL C€ 28 N

Siehe Seite 45 fir Details.
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Schrittmotor-Controller High Performance
(Ausflihrung Schrittdaten-Eingabe)

Serie JXC5H/6H

Bestellschliissel

c EE c“us

Siehe Seite 45 fur Details.

o BorS

JXC[5/H

H|7|3
0000

0 Controller-Ausfiihrung 9 Spezifikation 9 Montage Q lange 1/0-Kabel
5 |Parallele I/O (NPN) Ausfiihrung H 1 Achse/High 7 Schraubmontage —_ Ohne

6 |Parallele I/O (PNP) Ausfiihrung Performance Ausfiihrung 8 DIN-Schiene 1 1,5m

3 3m

6 bestellnummer Antrieb 5 5m

Ohne Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen
Beispiel: Geben Sie ,LEKFS25GA-400“ firr die
Ausfliihrung LEKFS25GA-400B-R1COHCI ein.
BC | Unbeschriebener Controller*!
+1 Erfordert spezielle Software (JXC-BCW)

-
Der Controller wird als einzelne Einheit verkauft, nachdem

der entsprechende Antrieb vorprogrammiert wurde. .

SchlieBen Sie Antrieb (LEKFSLIG) an, der fir einen High-
Performance-Controller ausgelegt ist. Stellen Sie sicher, dass
die Kombination aus Controller und Antrieb korrekt ist.

<Priifen Sie vor der Verwendung folgende Punkte>

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

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

LEKFS256A-400 )

® @

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

Technische Daten

JXC5H

Modell JXC6H

Kompatibler Motor Schrittmotor (Servo/24 VDC)

Spannungsversorgung Versorgungsspannung: 24 VDC =10 %

Sicherheitshinweise fiir unbeschriebene
Controller (JXC[I1II-BC)

Einen unbeschriebenen Controller kann der Kunde mit

Daten des Antriebs beschreiben, mit dem er kombiniert

und verwendet werden soll. Verwenden Sie zum

Schreiben von Daten die Controller-Einstellungssoftware

ACT Controller 2 oder die dedizierte Software JXC-

BCW.

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

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

Systemvoraussetzungen Hardware
Windows®7
Windows®10

i ®,
(O] (64 Bit) Windows®8
Windows®10

ACT Controller 2
(mit JXC-BCW-Funktion)
+ Windows®7, Windows®8, und

Windows®10sind registrierte Handelsmarken
der Microsoft Corporation in den USA.
SMC-Website
https://www.smc.de

Software JXC-BCW

Stromaufnahme (Controller) max. 100 mA

Kompatibler Encoder Batterieloser Absolut-Encoder

Paralleleingang 11 Eingange (Optokoppler)

Parallelausgang 13 Ausgénge (Optokoppler)

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

Datenspeicherung EEPROM

Statusanzeige PWR, ALM

Lange Antriebskabel [m] Antriebskabel: max. 20

Kiihlsystem natirliche Luftkiihlung

Betriebstemperaturbereich [°C] 0 bis 40

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

Isolationswiderstand [MQ] |Zwischen allen externen Klemmen und Gehause: 50 (500 VDC)

Gewicht [g] 180 (Schraubmontage), 200 (DIN-Schienenmontage)

g J
A Achtung

[CE/UKCA-konforme Produkte]

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

Die EMV ist von der Konfiguration der Schalttafel
des Kunden und von der Beeinflussung sonstiger
elektrischer Geréte und Verdrahtung abhéngig.
Aus diesem Grund kann die Erfiillung der EMV-
Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile zertifiziert werden,
die unter realen Betriebsbedingungen in
Kundensystemen integriert sind. Daher muss der
Kunde die Erfillung der EMV-Richtlinie fir das
Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen
und Anlagen Uberprifen.
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Schrittmotor-Controller High Performance .
(Ausfiihrung Schrittdaten-Eingabe) Serie

Montageanweisung

JXC5H/6H

a) Schraubenmontage (JXCLIH7L)
(Montage mit zwei M4-Schrauben)

Erdungskabel

! , <:] Befestigungsrichtung

b) DIN-Schienenmontage (JXC[IH8[J)
(Montage auf DIN-Schiene)

DIN-Schiene ist verriegelt.

€] M 3 3 ©
' I DIN-
| . Schiene
v ':D
E\ l
___© L \ S
Erdungskabel Lo Erdungskabel
A

Der Controller wird in die DIN_Schiene eingehangt
und zur Verriegelung wird A in Pfeilrichtung geschoben.

DIN-Schienen-Anbausatz

Typenauswahl

|

serie LEKFSLIG

Signalgeber

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

DIN-Schiene L
12,5 5,25 7.5
AXT100-DR-[J (Abstand)
# Fur [, geben Sie eine Nummer aus Zeilen-Nr. der nachfolgenden Tabelle ein. N R R Ny G| o B
Siehe MaBzeichnungen auf Seite 33 fir Befestigungsdimensionen. R i i s i o - [N
1)
125

L-MaB [mm)] =

Nr. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20

L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 855 | 98 |110,5| 123 |1355| 148 |160,5| 173 |185,5| 198 |210,5| 223 |235,5| 248 |260,5

Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 38 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 (5105
DIN-Schienen-Anbausatz
LEC-3-D0 (mit 2 Befestigungsschrauben)
Der DIN-Schienen-Anbausatz kann nachtréaglich bestellt und an den Controller mit Schraubmontage montiert werden.
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Serie JXC5H/6H

Abmessungen
-
67 (11,5) 35
19 945
™ Fir Gehdusemontage
(Ausfihrung fir Schraubmontage)
B
©
| N
' g ’a
A
< g
© ™ _(C:
: 8| b
S|z - -
D a S — —
Z| 5 10 . — - -
e 5| 8| R a ©
= = o 7| < v T T 8 e
} 5| g tested | - @ |l SYanTan)
b °l 3
‘ J‘ © QE) 8 R — ENC :§ e
- ] ol !
L+ Auf DIN- gl o i
} Schiene ~ 2 | S
(35 mm) 2 e =1
® montierbar -
N |
s S—
91,7) =
173
4,5
Fur Gehausemontage
(Ausfuhrung far
Schraubmontage)
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Schrittmotor-Controller High Performance .
(Ausfiihrung Schrittdaten-Eingabe) Serie

Verdrahtungsbeispiel 1

JXC5H/6H

| Paralleler I/0-Anschluss

Elektrisches Schaltschema

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

Typenauswahl

|

serie LEKFSLIG

Signalgeber

JXCSHCII (NPN) Spannungsversorgung JXCGHLILI (PNP) Spannungsversorgung
24-VDC 24-VDC
CN5 fur 1/0-Signale CN5 fir 1/O-Signale
COM+ | A1 { COM+ | A1 {1
COM- | A2 COM- | A2
INO A3 — — INO A3 |
IN1 A4 *;— IN1 A4 k;_.—‘
IN2 A5 — —T— IN2 A5 — —
IN3 A6 — —T IN3 A6 — —
IN4 A7 — T IN4 A7 — —
IN5 A8 — — IN5 A8 — —
SETUP | A9 [— 1 SETUP | A9 — —
HOLD | A0 [— —— HOLD | A10 — —
DRIVE | A1 [— 1 DRIVE | Al1 — —1
RESET | A12 — —1—1 RESET | A12 — —
SVON | A13 — ——— SVON | A13 — —
ouTo | Bi ouTo | Bi [Last]}
OuT1 | B2 Last OuTt | B2 {Cast}
ouT2 | B3 ouT2 | B3 {Last}
ouT3 B4 Last ouT3 B4 {Last}
ouUT4 | B5 ouUT4 | B5 {Last}
OuUTs | B6 Last OuUTs | B6 {Cast]
BUSY | B7 BUSY | B7 {Cast}
AREA | B8 AREA | B8 {Last}
SETON | B9 SETON | B9 {Last}
INP B10 INP B10 {Last}
SVRE | Bi1 SVRE | Bi1 {Last}
«ESTOP | B12 «ESTOP | B12 {Last}
+ALARME | B13 —Last +ALARME | B13 {Last}
[
Eingangssignal Ausgangssignal
Bezeichnung Details Bezeichnung Details
COM+ Anschluss der 24 V-Spannungsversorgung fiir das Eingangs-/Ausgangssignal OUTO bis OUT5| Ausgabe der Schrittdaten-Nummer wéhrend des Betriebs
COM- Anschluss Masse flr das Eingangs-/Ausgangssignal BUSY Ausgabe, wenn der Antrieb in Bewegung ist
. Schrittdaten entsprechend Bit-Nummer. AREA Ausgabe innnerhalb des Ausgabeeinstellbereichs der Schrittdaten
INO bis IN5 . ; o ) — —
(Der Eingangsbefehl erfolgt in der Kombination von INO bis 5) SETON Ausgabe bei Riickkehr zur Referenzposition
SETUP Befehl fiir Riickkehr zur Ausgangsposition INP Ausgabe bei Erreichen der Zielposition oder Zielkraft
HOLD Der Betrieb wird voriibergehend angehalten (Schaltet sich ein, wenn Positionierung oder Vorschub abgeschlossen sind.)
DRIVE Befehl zum Verfahren SVRE Ausgabe, wenn Motor eingeschaltet ist
RESET Zuricksetzen des Alarms und Unterbrechung des Betriebs =*ESTOP*1 keine Ausgabe bei EMG-Stopp-Befehl
SVON Befehl Servo ON «ALARM*" keine Ausgabe bei Alarm

O

+1 Signal des negativ-logischen Schaltkreises (N.C.)
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Serie JXC5H/6H

Schrittdaten-Einstellung

1. Schrittdaten-Einstellung fiir Positionierung

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

Das nachfolgende Diagramm zeigt die Einstellparameter und
den Betrieb.

Die Einstellparameter und Einstellwerte fur diesen Betrieb
sind unten angegeben.

2. Schrittdaten-Einstellung fiir Schub

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

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

Schrittdaten (Positionierung)

Geschwindighet

INP-Ausgang| ON

In Position

OFF

[ON]

©: Muss eingestellt werden.

O missen den Anforderung
entsprechend eingestellt werden

—: Einstellung ist nicht erforderlich

Gesehwindiet
Schubgeschwindigket

Schubkraft
Trigger LV

In Position

1

INP-Ausgang | ON

Schrittdaten (Schubbetrieb)

OFF

[ON |

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

T Element Details 1T Element Details
digkeit digkeit
Bewegungsart I§t eine apsolute.F.’osition erforderlich, stellgn Sie ”Abso\qe" ein. Ist Bewegungsart Igt eine apsolute.F.’osiﬂon erfo(der\ich, stel\gn Sie "Absclge” ein. Ist .
© eine relative Position erforderlich, stellen sie "Relative" ein. Wenn © eine relative Position erforderlich, stellen sie "Relative" ein. Wenn die
MOD die relative Positionierung erforderlich ist, auf Relativ setzen. MOD relative Positionierung erforderlich ist, auf Relativ setzen.
© | Geschwindigkeit Verfahrgeschwindigkeit zur Zielposition © | Geschwindigkeit Verfahrgeschwindigkeit zur Schub-Startposition
© | Position Zielposition © | Position Schub-Startposition
Beschleunigungsparameter, je hdher der Einstellwert, Beschleunigungsparameter, je hoher der Einstellwert,
O | Beschleunigun desto schneller erreicht der Antrieb die eingestellte O | Beschleunigun desto schneller erreicht der Antrieb die eingestellte
gung Geschwindigkeit. Je hdher der Einstellwert, desto gung Geschwindigkeit. Je hdher der Einstellwert, desto
schneller erreicht er die eingestellte Geschwindigkeit. schneller erreicht er die eingestellte Geschwindigkeit.
Verzdgerungsparameter, je hoher der Einstellwert, Verzdgerungsparameter, je hoher der Einstellwert,
O | Verzbgerung desto schneller stoppt der Antrieb. Je hher der O | Verzdgerung desto schneller stoppt der Antrieb. Je héher der
Einstellwert, desto schneller stoppt er. Einstellwert, desto schneller stoppt er.
. Das Schubverhaltnis wird definiert.
Einstellwert 0 Der Einstellbereich variiert je nach
© | Schubkraft (Werden Werte von 1 bis 100 eingestellt, . ; e ;
- . © | Schubkraft gewéhltem elektrischen Antrieb. Siehe
wechselt der Antrieb zu Schub-Betrieb.) ) ; .
Betriebsanleitung des elektrischen
— | Trigger LV Einstellung nicht erforderlich. Antriebs.
— | Schubgeschwindigkeit Einstellung nicht erforderlich. Bedingung, die das INP-Ausgangssignal
o | stelikrait Max. Drehmoment wahrend des Positionierbetriebs . einschaltet. Das INP-Ausgangssignal schaltet
(keine besondere Anderung erforderlich.) © | Trigger LV §|ch ein, wenn die erzeugte Kraft den Wert
- - - Uberschreitet. Der Schwellenwert darf max.
O | Areat, Area 2 Bedingung, die das AREA-Ausgangssignal dem Wert der Schubkraft entsprechen.
(Bereich) einschaltet.
- - - Schubgeschwindigkeit
Bedingung, die das INP-Ausgangssignal Wird die Geschwindigkeit auf einen hoghen Wert
einschaltet. Sobald der Antrieb den [In Schubgeschwin- eingestellt, kann es, aufgrund von StoBkréften verursacht
Position]-bereich erreicht, schaltet sich das o | . durch den Aufprall auf das Ende, zu einer Beschadigung
O | In Position INP-Ausgangssignal ein. (Das Andern des digkeit des elektrischen Antriebes und des Werkstiickes kommen.
Nafangswertes ist hier nicht notwendig.) Stellen Sie diese Werte dementsprechend niedriger ein.
Wenn die Ausgabe des Ankunftssignals Siehe Betriebsanleitung des elektrischen Antriebs.
vor Abschluss des Betriebes erforderlich
ist, erhdhen Sie den Wert. O | stelikraft Max. Drehmoment wéhrend des Positionierbetriebs
(keine besondere Anderung erforderlich.)
Bedingung, die das AREA-Ausgangssignal
O | Areat, Area 2 (Bereich) einschaltet.
Verfahrweg wahrend des Schubs. Ubersteigt
der Verfahrweg diese Einstellung, kommt es
© | In Position auch ohne Schub zum Stopp. Wird der
Verfahrweg Uberschritten, schaltet sich das
INP-Ausgangssignal nicht ein.
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Schrittmotor-Controller High Performance

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

Signal-Tabelle
I
Riickkehr zur Ausgangsposition
24V
Spannungsversorgung oV
ON
SVON OFF
Eingang
SETUP I
ON
BUSY
OFF
SVRE
SETON
Ausgang
INP 4
*ALARME i ‘.‘
«ESTOP ! ‘.‘
Geschwindigkeit :: 0 mm/s
Riickkehr zur Ausgangsposition E ‘.‘

1 Lesen der i
Positionierbetrieb 1 Schrittdatennummer | Schubbetrieb
ON
_ A 77 ¥, B | OFF . IN
Eingang Min. T EAusgabe der ! Eingang Min. 7t
DRIVE jsme | 1| iSchritdatennummer | DRIVE 5
ot
AUS H% ON AUS
e OFF
Ausgang | BUSY : Ausgang | BUSY
INP i . INP A
Geschwindigkeit i 0 mm/s o —\_ ," ‘\
itioni i I Geschwindigkeit . —
Positionierbetrieb P Schubbetrieb }

Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereiches ,In Position” der Parameter
befindet, wird INP eingeschaltet, ansonsten bleibt es ausgeschaltet.
,LOUT“ wird ausgegeben, wenn sich ,DRIVE" von ON auf OFF andert.
Fir ndhere Angaben zum Controller fir die Serie LEM siehe Betriebsanleitung.
(Bei Einschaltung der Stromversorgung wird ,DRIVE® oder ,RESET" eingeschaltet (ON)
oder ,xESTOP* wird ausgeschaltet (OFF), alle Ausgénge ,OUT* werden OFF geschaltet.)

HOLD

C
o

*

ersteigt die aktuelle Schubkraft den Schwellenwert (Trigger
LV) der Schrittdaten, wird das INP-Signal eingeschaltet.

= Wenn sich der Antrieb im Positionsbereich befindet, stoppt er auch dann
nicht, wenn ein HOLD-Signal eingegeben wird.

SVC

O

Reset | Alarmreset |
Eingang HOLD I 8:: Eingang | RESET I 82:
ON ON
A BUSY A
usgang us — OFF us —] ;', OFF
Ausgang n ON
-ALARME i
\ T L OFF
Geschwindigkeit EVerZége-kti 0 mm/s 1 Alarm aus i 1 \
irungspunkty 4o b wahrend des Betriebs et datet :
(S 4 ! Die Alarmgruppe kann anhand der Kombination von OUT-

1
: Signalen bei der Alarmerzeugung identifiziert werden. i

= ,+ALARM" wird als negativ-logischer Schaltkreis ausgedriickt.

ON
OFF

ON
OFF
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Serie JXC5H/6H

Optionen

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

+ Kann direkt an den Controller angeschlossen werden.

(2 USB-Kabel LEC-W2-U

B

300

@ﬁ

51

32

3000

(3Controller-Einstellset JXC-W2A

Ein Set, bestehend aus einem Kommunikationskabel
(JXC-W2A-C) und einem USB-Kabel (LEC-W2-U)
<Controller-Software/USB-Treiber>
¢ Controller-Software
¢ USB-Treiber (Fir JXC-W2A-C)
Von der SMC-Webseite herunterladen:
https://www.smc.de

Systemvoraussetzungen Hardware

0s Windows®7, Windows®8.1, Windows®10
Kommunikations-
schnittstelle
Anzeige 1024 x 768 oder héher

* Windows®7, Windows®8,1, und Windows®10sind registrierte
Handelsmarken der Microsoft Corporation in den USA.

USB 1.1 oder USB 2.0-Anschliisse

H Adapterkabel P5062-5 (Kabellange: 300 mm)

[T om

| Spannungsversorgungsstecker JXC-CPW

# Der Spannungsversorgungsstecker ist Zubehor
<Verwendbare KabelgroBe> AWG20 (0,5 mm2),
Umhdallungsdurchmesser 2,0 mm oder weniger

@ caav (@ ov
®Ge®
®® 0 @ Mm24v (B N.C.
® EMG (8 LKRLS
Spannungsversorgungsstecker
M Funktion Details
zeichnung
oV Gemeinsame Die M24V-Klemme, C24V-Klemme, EMG-Klemme und
Versorgung (-) LK RLS-Klemme liegen an gemeinsamer Leitung (-).
M24V  |Motor-Spannungsversorgung (+)] Motor-Spannungsversorgung (+) am Controller

C24Vv
EMG
LK RLS

Steuerungs-Spannungsversorgung (+)
Stopp Signal (+)
Entriegelung (+)

Steuerungs-Spannungsversorgung (+) am Controller
Positive Spannung fiir Stopp Signal Freigabe
Positive Spannung fiir Entriegelung

B Teaching-Box

LEC-T1-3EG

Teaching-BoxI

Lénge Antriebskabel [m]
3] 3

Freigabes- | |
chalter [ |

(Option) 1\

l Freigabeschalter
Ohne
Ausgestattet mit Freigabeschalter

. S
Spracheinstellung® - "
- + Verriegelungsschalter fiir JOG-

[E] Englisch |

und Praffunktion

o Stoppschalter
@ Ausgestattet mit Stoppschalter ]

Technische Daten

3 Element Beschreibung
300 Schalter Stoppschalter, Schalter zum Aktivieren (Option)
Lange Antriebskabel [m] 3
* Fur den Anschluss der Teaching-Box (LEC-T1-300GCJ) oder des Schutzart — IP64 (auBer Stecker)
Controller-Einstellsets (LEC-W2[J) an den Controller wird ein Betriebstemperaturbereich [ °C] 5 bis 50
Adapterkabel benétigt. Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Gewicht 350 (auBer Kabel
W /O-Kabel Lo] { )
L EC C N5 Controller-Seite SPS-Seite
5 (Belegung)
o Bl Af
] S A
Kabelldnge (L) [m] 5 A13

1 1,5 & 3 B1

3 3 :

5 5 s, | L B13 B13 A13
Anschluss-|Isolierungs- Punktmar-| Punkt- Anschluss-|lsolierungs-Punktmar-| Punki-
stecker-Nr.| farbe | kierung | farbe stecker-Nr.| farbe | kierung | farbe

A1 Hellbraun| m schwarz B1 gelb |mm rot
« Leiterquerschnitt: AWG28 A2  |Hellbraun| m rot B2 |hellgrin| m ®  |schwarz
A3 gelb | m schwarz B3 |hellgrin| m = rot
A4 gelb | m rot B4 grau | @ m  |schwarz
A5  |hellgrin| m schwarz B5 grau | Em rot
A6 |hellgrin| m rot B6 wei3 | m ® |schwarz
A7 grau | m schwarz B7 wei3 EH rot
Gewicht A8 grau | m rot B8  |Hellbraun| m ® B |schwarz
Produkt-Nr. Gewicht [g] AA190 we!g : schwtarz BB190 HeIIb:gun : : : I’:ot
wei ro ge schwarz
LEC-CN5-1 170 A11  |Hellbraun| ®m m  |schwarz B11 gelb | mEm rot
LEC-CN5-3 320 A12  [Hellbraun| m m rot B12 |hellgrin| m m ® |schwarz
LEC-CN5-5 520 A13 gelb | mm  |schwarz B13 |hellgrin| m m m | rot
— Abschirmung
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High Performance
Schrittmotor-Controller

UK \ =
I ] =
Serie JXCEH/9H/PH C€ ch M| &
—— Siehe Seite 45 fir Details. g
©
c
]
o
>
Bestellschlissel OO
LL
4
0 Feldbusprotokoll 9 Spezifikation H
E EtherCAT H 1 Achse/High Performance @
9 EtherNet/|P™ Ausfihrung . 5
. !
P PROFINET EtherCAT.— EtherNet/IP  ZZ222 N
—
e Montage 0 Bestell-Nr. Antrieb  —
7 Schraubmontage Ohne Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen 3
81 DIN-Schiene Beispiel: Geben Sie ,LEKFS25GA-400" fur die Ausfiihrung §,
+1 Die DIN-Schiene ist nicht LEKFS25GA-400B-R1CIHU ein. E
inbegriffen. Bitte separat BC | Unbeschriebener Controller*1 2
: . P
bestellen. (siehe Seite 42). «1 Erfordert spezielle Software (JXC-BCW)
I
( e
Der Controller wird als einzelne Einheit verkauft, nachdem der entsprechende Antrieb vorprogrammiert wurde. E
Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller und Antrieb korrektist. ~  _____-eememmo7770 ;-2
(@ Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem Typenschild des Antriebs. T -
Diese Nummer muss mit der des Controllers Uibereinstimmen. -%
(]
. J
# Siehe Betriebsanleitung fir die Verwendung der Produkte. Diese kénnen Sie von unserer Webseite: http://www.smc.eu herunterladen.
z
4 ) I
Hinweise fiir unbeschriebene Controller (JXCCIHI-BC) AAchtung ]
[CE/UKCA-konforme Produkte] T
Einen unbeschriebenen Controller kann der Kunde mit Daten des Antriebs beschreiben, mit (@ die Erfiillung der EMV-Richtlinie wurde gepriift, L
dem er kombiniert und verwendet werden soll. Verwenden Sie zum Schreiben von Daten die indem der elektrische Antrieb der Serie LE mit §<>
Controller-Einstellungssoftware ACT Controller 2 oder die dedizierte Software JXC-BCW. dem Modell der Serie JXCEH/PH kombiniert 2
¢ ACT Controller 2 und JXC-BCW stehen auf der SMC-Website zum Download bereit. wurde. ) ) -q;’
» Um diese Software zu verwenden, bestellen Sie das Kommunikationskabel fiir die g;:w;;%:gn&%ﬁﬂg du:lz;t';ogee:er 3
Controller-Einstellung (JXC-W2A-C) und das USB-Kabel (LEC-W2-U) separat. Beeinflussung sonstiger elektrischer Geréite
Systemvoraussetzungen Hardware und Verdrahtung abhéngig. Aus diesem Grund
Windows®10 kann die Erfillung der EMV-Richtlinie nicht fir
OS (64 Bit) Windows®7 Windows®8 Windows®10 SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter
AGT Confroller 2 realen Betriebsbedingungen in
ontroller Kundensystemen integriert sind. Daher muss
Soft . ) JXC-BCW Y g
OTWAre| (mit JXC-BCW-Funktion) der Kunde die Erfillung der EMV-Richtlinie fiir
= Windows®7, Windows®8, und Windows®10 sind registrierte Handelsmarken der Microsoft das Gesamtsystem bestehend aus allen
Corporation in den USA. ® "\:/!?Sgh"‘sen_“anXg’Eiigg':' nge'r"p'_';fent-
. ur die serie chrittmotor-
\_ SMC-Website: https://www.smc.de ) Controller) wurde die EMV-Konformitat durch
den Einbau eines StérschutZzfiltersatzes (LEC-
NFA) gepruft.
Informationen Uber den StérschutZfiltersatz
finden Sie auf Seite 42. Informationen zur
Installation finden Sie in der Betriebsanleitung
des JXCEH/PH.
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Serie JXCEH/9H/PH

Technische Daten

1’0
Installationsbereich

Eingabe 20 Bytes
Ausgabe 36 Bytes

Eingabe 36 Bytes
Ausgabe 36 Bytes

Eingabe 36 Bytes
Ausgabe 36 Bytes

Abschlusswiderstand

nicht inbegriffen

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

Spannungsversorgung Versorgungsspannung: 24 VDC =10 %

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

5 | Verwend- | Protokoll EtherCAT*2 EtherNet/IP™v*2 PROFINET*2
E bares Version®! Konformitatsprifung Teil 1 (Ausgabe 3.14) Spezifikation
'S | System Bericht V.1.2.6 Teil 2 (Ausgabe 1.15) Version 2.32
£

e -

< | Ubertragungs- 2 10/100 Mbps*2 %2

s | geschwindigkeit 100 Mbps (automatische Verbindungsherstellung) 100 Mbps

®

Z, Konfigurationsdatei*3 ESI-Datei EDS-Datei GSDML-Datei
2

£

=3

@

Datenspeicherung

EEPROM

Statusanzeige

PWR, RUN, ALM, ERR

PWR, ALM, MS, NS

PWR, ALM, SF, BF

Lange Antriebskabel [m]

Antriebskabel: max. 20

Kiihlsystem

natirliche Luftkiihlung

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 40 (kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeitshereich [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Isolationswiderstand [MQ]

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

Gewicht [g]

260 (Schraubmontage)

280 (DIN-Schienenmontage)

250 (Schraubmontage)
270 (DIN-Schienenmontage)

260 (Schraubmontage)
280 (DIN-Schienenmontage)

=1 Bitte beachten Sie, dass Angaben zu Versionen Anderungen unterliegen kénnen.
%2 Verwenden Sie fir PROFINET, EtherNet/IP™ und EtherCATein abgeschirmtes Kommunikationskabel mit CAT5 oder hoher.
+3 Die Dateien kénnen von der SMC-Webseite heruntergeladen werden

HEMarkenzeichen

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

Beispiel Betriebsbefehl

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

= Alle numerischen Werte auBBer ,Bewegungskraft”, ,Bereich 1“ und ,Bereich 2“ kdnnen verwendet werden, um das Geréat mittels numerischer Befehle von
JXCL1 zu betreiben.

<Anwendungsbeispiel> Bewegung zwischen 2 Punkten

Nr. | Bewegungsmodus | Geschwindigkeit | Position | Beschleunigung | Verzégerung | Schubkraft| Trigger LV | Schubgeschwindigkeit | Stellkraft | Area 1 | Area 2 |In Position
0 1: Absolut 100 10 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0,50
1 1: Absolut 100 100 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0,50

<Eingabe der Schritthummer >

Sequenz 1: Befehl fur Servo ON

Sequenz 2: Befehl fur Rickkehr zur Ausgangsposition

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

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

<Numerische Dateneingabe>

Sequenz 1: Befehl fur Servo ON

Sequenz 2: Befehl fur Ruckkehr zur Ausgangsposition

Sequenz 3: Schrittdaten-Nr. 0 eingeben und Befehlseingabe-Flag (Position) einschalten. Als Zielposition 10 eingeben. AnschlieBend schalten Sie das Start-Flag ein.
Sequenz 4: Schrittdaten-Nr. 0 und Befehlseingabe-Flag (Position) einschalten, um die Zielposition auf 100 zu &ndern, wahrend das Start-Flag eingeschaltet ist.

Die gleiche Operation kann mit jedem Betriebsbefehl durchgefiihrt werden.

Sequenz 1 - ‘ ‘

Sequenz 2 - ‘

Sequenz 3 - ‘

Sequenz 4 > ‘ ‘

0 10
39



Serie JXCEH/9H/PH

High Performance

Schrittmotor-Controller

Abmessungen

17,5

4,5
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Serie JXCEH/9H/PH

Abmessungen
-
JXCPH
87 eq 35
12 ], 5|, 325
-
7
© H
b
N
iy -
N 0 s
3 |8
2|5 &
21 @ g
S|z
- DAl ol  — -
Z| 5| 5| 8] === —i—0
o Q| o - i .
ofll, DA | © | -
e ol 5 RGBS H BEGDEED
@ A
{,J‘ é ;‘J’ \:::: : :::g
: g5 — e
5 G|> i
ﬂ 38 =
™ o] [
i NS 5
L \_© g)_’ ?_: AR
—n
(97) 17,5
4,5
DIN-Schiene L
12,5 5,25 7,5
AXT100-DR-[] (Abstand) T
0
[Te}
* F_url]elne Nummer aus der Zeile ,Nr“ der nachstehenden Tabelle ¢¢¢¢¢¢¢¢ 8 ) i
eingeben.
125
L-MaB [mm)]
Nr. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 [110,5| 123 |135,5| 148 |160,5| 173 |185,5| 198 |210,5| 223 |235,5| 248 |260,5
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 |285,5| 298 |310,5| 323 |335,5| 348 |360,5| 373 |385,5| 398 |410,5| 423 |435,5| 448 |460,5| 473 |485,5| 498 |510,5

DIN-Schienen-Anbausatz
LEC-3-D0 (mit 2 Befestigungsschrauben)

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

High Performance
Schrittmotor-Controller

Serie JXCEH/9H/PH

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

[esic]

[

32

51

3000

# Kann direkt an den Controller angeschlossen werden.

(2 USB-Kabel LEC-W2-U

RISt oo

300

(3 Controller-Einstellset JXC-W2A

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

<Controller-Software/USB-Treiber>

- Controller-Software

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

Systemvoraussetzungen Hardware

0os

Windows®7, Windows®8.1, Windows®10

Kommunikations-
schnittstelle

USB 1.1 oder USB 2.0-Anschliisse

Anzeige

1024 x 768 oder hoher

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

B DIN-Schienen-Montagesatz LEC-3-D0

# Mit 2 Befestigungsschrauben

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

B DIN-Schiene AXT100-DR-[]

= FOr O, die ,Nr.“ aus der Tabelle auf Seite 41 eingeben. Siehe
Abmessungen auf Seiten 40 und 41 fur Befestigungsdimensionen.

B Teaching-Box

LEC-T1-3E G

Teaching-
Box

Lénge Antriebskabel [m]

3] 3 |

Spracheinstellung e

LE |

Englisch

Technische Daten

Freigabeschalter |

(Option) -\

Freigabeschalter

—_ Ohne

S | Ausgestattet mit Freigabeschalter

# Verriegelungsschalter fir JOG-

und Priffunktion
» Stoppschalter

@ Ausgestattet mit Stoppschalter ]

B Spannungsversorgungsstecker JXC-CPW

= Der Spannungsversorgungsstecker ist Zubehor

@D c2av @ ov
®G®
00 @ M24v (B N.C.
® EMG (8 LKRLS
Spannungsversorgungsstecker
WE1EE Funktion Details
zeichnung
oV Gemeinsame Die M24V-Klemme, C24V-Klemme, EMG-Klemme und LK RLS-
Versorgung (-) Klemme liegen an gemeinsamer Leitung (-).
M24V  |Motor-Spannungsversorgung (+)| Motor-Spannungsversorgung (+) am Controller

C24V  [Steuerungs-Spannungsversorgung (+)| Steuerungs-Spannungsversorgung (+) am Controller
EMG Stopp Signal (+) Positive Spannung fiir Stopp Signal Freigabe
LK RLS Entriegelung (+) Positive Spannung fiir Entriegelung

H Adapterkabel P5062-5 (Kabellange: 300 mm)

0 Tom

300

& EL>

= FUr den Anschluss der Teaching-Box (LEC-T1-3LJGLJ) oder des
Controller-Einstellsets (LEC-W2) an den Controller wird ein

Adapterkabel bendtigt.

M Storfiltersatz

LEC—-NFA

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

[ ] (]

a =

)  J
(42,2)

(12,5)

(28,8)

# Informationen zur Installation finden Sie in der Betriebsanleitung des

JXCEH/PH.

Element Beschreibung
Schalter Stoppschalter, Schalter zum Aktivieren (Option)
Lange Antriebskabel [m] 3
Schutzart IP64 (auBer Stecker)
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 50
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Gewicht [g] 350 (auBer Kabel)

O
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42

Typenauswahl

|

serie LEKFSLIG

Signalgeber

Serie JXC5H/6H
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[Roboterkabel fiir batterieloser Absolut-Encoder (Schrittmotor 24 VDC)]

Serie JXC5H/6H
Serie JXCEH/9H/PH

Antriebskabel (Option)

LE-CE -

. Stecker A (14,2)

Kab1ellange (L1) Lm] g _ (Belegung)
3 3 ] RERSP:
— m 8

m 1 h
8 g8*1 4
A 107 = R
B 15%1
C 20*1 (30,7), a1

+1 Fertigung auf
Bestellung

Gewicht } Bel Bel

: Signal | sieckera Aderfarbe | giocker 6
Produkt-Nr.  |Gewicht [g] Anm A B-1 braun 2
LE-CE-1 190 A A-1 rot 1
LE-CE-3 360 B B-2 orange 6
LE-CE-5 570 B A-2 gelb 5
LE-CE-8 900 Robotikkabel COM-A/COM B-3 grin 3
LE-CE-A 1120 COM-B/— A-3 blau 4
[E.cEC | 2010 s | S sarae | Eoeend
Sl Vee B-1 braun 12
Erdung A-1 schwarz 13
A B-2 Rot 7
A A-2 schwarz 6
B B-3 orange 9
B A-3 schwarz 8
SD+ (RX) B-4 gelb 11
SD- (TX) A-4 schwarz 10
schwarz 3
[Roboterkabel mit Motorbremse fiir batterieloser Absolut-Encoder (Schrittmotor 24 VDC)]
T Stecker A
.. | Stecker B — 2| 142

Kabellange (L) [m] g g g/ Stecker D (142) (FeIeA%mg)
1 1,5 o —11 53 3 |§§|\‘
3 3 o — = ‘11 &)
5 5 =)
S g 5 )
A 10+ o Stecker C g (14,7)

B 15%1 (30,7) — a1
C 201
+1 Fertigung auf
Bestellung
. <
Fur Motorbremse und Sova | Bt et | SoEiE
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
= B B-2 orange 6

Gewicht 5 o ot :
Produkt-Nr.  |Gewicht [g] Anm. COM-A/COM B3 grin 3
LE-CE-1-B 240 COM-B/— A-3 blau 4
LE-CE-3-B 460 ) Belegung Belegung
LE-CE-5-B 740 St Stecker B PRRIEEE Stecker E
LE-CE-8-B 1170 Robotikkabel e 5 j s 2

raung - schwarz
LE-CE-A-B | 1460 > Al ! i :
LE-CE-B-B 2120 A A-2 ; schwarz 6
LE-CE-C-B 2890 B B3 ‘l orange 9
B A-3 + schwarz 8
SD+ (RX) B-4 gelb 11
SD- (TX) A-4 schwarz 10
S REERE schwarz 3

'gna Stecker C

Motorbremse (+) B-1 Rot 4
Motorbremse (-) A-1 schwarz 5
Sensor (+) B-3 braun 1
Sensor (-) A-3 blau 2
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serie JXC11/JXCF/JXCH
Sicherheitshinweise in Bezug auf die
unterschiedlichen Controller-Versionen

Da die Serie JXC verschiedene Controller-Version besitzt, sind die internen Parameter nicht kompatibel.

H Bei Verwendung des JXCLI1J-BC verwenden Sie bitte die neueste Version des JXC-BCW (Parameterschreib-Programm).

M Derzeit sind 3 Versionen verflgbar: Produkte Version 1 (V1.0 oder S1.0), Produkte Version 2 (V2.1 oder S2.[]) und Produkte Version
3 (V3. oder S3.0). Beachten Sie, dass zum Schreiben einer Sicherungsdatei (.bkp) auf einen anderen Controller unter Verwendung
des JXC-BCW, dieser Uber dieselbe Version verfiigen muss wie der Controller, auf dem diese Datei erstellt wurde. (z. B. kann eine
Sicherungsdatei, die von einem Produkt der Version 1 erstellt wurde, nur auf ein anderes Produkt der Version 1 geschrieben werden)

Identifizierung von Versionssymbolen

Produkte Serie JXCLI] Version V3.[] oder S3.[]

verwendbare Modelle verwendbare Modelle

Serie JXC91 Serie JXC51
Serie JXC61
Serie JXCE[L]
Serie JXCP1
Serie JXCD1
Serie JXCLL]
Serie JXCM1

<
o

Versionssymbol

[

Produkte Serie JXCLI1 Version V2.[1 oder S2.[]

weiz: we S22

L

/

verwendbare Modelle verwendbare Modelle
Serie JXC91 Serie JXCE[I
Serie JXCP1
Serie JXCD1
Serie JXCLOI

Produkte Serie JXCL[I] Version V1.[] oder S1.[]

verwendbare Modelle verwendbare Modelle

Serie JXC91 Serie JXCEL]
Serie JXCPL]
Serie JXCD1
Serie JXCLLI
Serie JXC5H
Serie JXC6H

SMC 43-1
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Serie JXCLIH

Unbeschriebene Controller-Versionen und verwendbare BaugréBen

M Der anwendbare BaugroBe der elektrischen Antriebe/Zylinder ist abhangig von der Versionsnummer des Controllers.

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

Unbeschriebene Controller-Versionen/verwendbare BaugréBen elektrische Antriebe (Serie JXCLIH)

Unbeschriebener Controller Verwendbare BaugréBe fiir elektrische Antriebe
Serie C\‘;g‘rrs‘l’gf]r LEFSCIG LEKFLIG LEYOIG LEG LESYHLIG
Serie JXC9H
Serie JXCEH |Alle Versionen 16, 25, 32, 40 16, 25, 40 8,16, 25
Serie JXCPH
- 25, 32,40 25, 32, 40
. Version 1.0 25, 32, 40 25,40 16, 25
Serie Version 1.1
JXC5H/6H ersion 1. 16, 25, 32, 40 16, 25, 40 8,16, 25
oder hoher
43-2 ~
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serie LEKFSL 1G

Al

Batterieloser Absolut-Encoder
Produktspezifische Sicherheitshinweise

Vor der Handhabung der Produkte durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitsvorschriften. Weitere Hinweise filr elekirische Antriebe entnehmen
Sie den , Sicherheitshinweise zur Handhabung von SMC-Produkten” und der , Betriehsanleitung™ auf der SMC-Website: https:/fwww.sme.eu

Handhabung

A\ Achtung

1. ID-Ubereinstimmungsfehler des Absolutwertgebers
bei der ersten Einschaltung
In den folgenden Féllen wird nach der Einschaltung ein ,ID-
Ubereinstimmungsfehler gemeldet. Filhren Sie nach dem Zuriicksetzen des
Alarms vor der Verwendung zunéchst eine Riickkehr zur Referenzposition durch.
- Wenn ein elektrischer Antrieb angeschlossen wird und die Spannungsversorgung
zur Erstinbetriebnahme eingeschaltet wird*!
- Wenn der Antrieb oder Motor ersetzt wird
- Wenn der Controller ersetzt wird
#1 Wenn Sie einen elektrischen Antrieb und einen Controller mit der eingestellten
Bestellnummer erworben haben, wurde die Kopplung méglicherweise bereits
vorgenommen, sodass der Alarm nicht ausgeldst wird.
,,ID-Ubereinstimmungsfehler“
Der Betrieb wird durch die Abstimmung der Geber-ID auf der Seite des elekirischen
Antriebs mit der im Controller registrierten ID ermdglicht. Dieser Alarm tritt auf,
wenn die Geber-ID nicht mit dem registrierten Wert des Controllers tibereinstimmt.
Durch das Zuriicksetzen dieses Alarms wird die Geber-ID erneut im Controller
registriert (gekoppelt).

Wenn ein Controller nach Abschluss der Kopplung gewechselt wird

® Bei der Anordnung von Antrieben
SMC Antriebe kdnnen mit ihren Motoren nebeneinander angeordnet werden. Bei
Antrieben mit eingebautem Signalgeber-Magneten ist jedoch ein Abstand von
mindestens 40 mm zwischen den Motoren und der Stelle, an der Magnet
vorbeigefihrt wird, einzuhalten.
Bei der Serie LEF befindet sich der Magnet in der Mitte des Tisches, wahrend er
sich bei der Serie LEY im Bereich des Kolbens befindet. (Einzelheiten finden Sie in
der technischen Zeichnung im Katalog).

Sie kénnen mit ihren Motoren
nebeneinander angeordnet werden.

N—

It 1 H [ ]

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

Geber-ID-Nr. auf
der Controller-Seite

Geber-ID-Nr. auf
der Antriebsseite

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

Achten Sie darauf, dass sich die Motoren nicht in
unmittelbarer Nahe der Stelle befinden, an der Magnet

vorbeigefuhrt wird. Motor

Bereich des eingebauten
Magneten des elektrischen
Antriebs (Spindelmutter)

2. In Umgebungen, in denen starke Magnetfelder Motor | en Sie ei
vorhanden sind, kann die Verwendung — i} i} atten sie einen
h o . = /| Abstand von 40 mm
eingeschrénkt sein. Il 1Tl ‘H | ioder mehr ein.

Im Drehgeber wird ein magnetischer Sensor verwendet. Wenn der Antrieb in einer
Umgebung eingesetzt wird, in der starke Magnetfelder vorhanden sind, kann es
daher zu Fehlfunktionen oder Ausfallen kommen.

Setzen Sie den Antriebsmotor keinen Magnetfeldern mit einer magnetischen
Flussdichte von 1 mT oder mehr aus.

Bei der Installation eines elektrischen Antriebs und eines Druckluftzylinders mit
Signalgeber (z. B. CDQ2-Serie) oder mehrerer elekirischer Antriebe
nebeneinander, muss ein Abstand von 40 mm oder mehr um den Motor eingehalten
werden. Siehe die technische Zeichnung des Antriebsmotors.

Ein Druckluftzylinder mit Signalgeber kann

—— T |

Bereich des eingebauten Magneten des elektrischen Antriebs
(Schlitteneinheit)

3. Die SteckergrdBe des Motorkabels unterscheidet

sich von der des elektrischen Antriebs mit einem
Inkrementalgeber.

Der Motorkabelstecker eines elektrischen Antriebs mit einem batterieloser
Absolut-Encoder unterscheidet sich von dem eines elektrischen Antriebs mit einem
Inkrementalgeber. Da die Abmessungen der Steckerabdeckungen unterschiedlich
sind, sollten Sie bei der Konstruktion die nachstehenden MaBe beriicksichtigen.

24 65

nicht im schattierten Bereich installiert werden.

Z;SVC 44

Abmessungen der Steckerabdeckung des batterieloser Absolut-Encoders



CE/UKCA/UL-

Konformitatsliste

% CE-, UKCA- und UL-konforme Produkte finden Sie in den folgenden Tabellen. Ab Februar 2022

H Controller ,O“ konform ,x“: nicht konform

c E E“I.IS
Kompatibler Motor Serie UK
cAa . | Zertifikat-Nr.
Konformitét (Datei-Nr.)
JXC5H/6H O O E480340
High Performance JXCEH @) O E480340
(Schrittmotor 24 VDC) JXC9H O O E480340
JXCPH O @] E480340

B Antriebe ,O konform ,x“: nicht konform

C€ s
Kompatibler Motor Serie UK
cAa . | Zertifikat-Nr.
Konformitat (Datei-Nr.)
Batterieloser
Absolut-Encoder LEKFS[IG O X —
(Schrittmotor 24 VDC)

B Antriebe (bEi Bestellung mit einem Controller) L,O“ konform ,x“: nicht konform ,—*: nicht zutreffend

JXC5H/6H JXCEH JXC9H JXCPH
Kompatibler Motor . C€ A\ 1 C€ B\ 1 C€ A\ Y C€ B\ 1
UK - UK = UK . UK =
CA ozt | ZortifikatNr. | @R |z | Z0rtifikat-Nr | Ry oy | ZOrtfikat-Nr | @R |y | Zertifikat-Nr.
(Datei-Nr.) (Datei-Nr.) (Datei-Nr.) (Datei-Nr.)
Batterieloser Absolut-Encoder
(Schrittmotor 24 VDC) LEKFSLIG O x - © X - O x - © X -
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/A Sicherheitsvorschriften

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

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

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

/A Achtung:

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

A Warnung:

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

/A Gefahr:

A Warnung

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

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

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

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

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

. 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 gewahrleistet ist.

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

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

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

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

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

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

ISO 4413: Fluidtechnik — Ausfthrungsrichtlinien Hydraulik.

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

ISO 10218-1: Industrieroboter — Sicherheitsanforderungen.

usw.

A Achtung

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

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

Bitte kontaktieren Sie SMC damit wir lhre Spezifikation
fiir spezielle Anwendungen priifen und lhnen ein
geeignetes Produkt anbieten kénnen.

A Achtung

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

Einhaltung von Vorschriften

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

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

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

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

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

A Achtung

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

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

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



SMC Corporation (Europe)

Austria +43 (0)2262622800 www.smc.at
Belgium +32(0)33551464  www.smc.be
Bulgaria +359 (0)2807670  www.smc.bg
Croatia +385(0)13707288  www.smc.hr
Czech Republic +420 541424611 www.smc.cz
Denmark +45 70252900 www.smcdk.com
Estonia +372 6510370 www.smcee.ee
Finland +358 207513513 www.smc.fi
France +33(0)164761000 www.smc-france.fr
Germany +49(0)61034020  www.smc.de
Greece +302102717265  www.smchellas.gr
Hungary +36 23513000 www.smc.hu
Ireland +353 (0)14039000  www.smcautomation.ie
Italy +39 03990691 www.smcitalia.it
Latvia +37167817700 Www.smc.v

Printing ZX 00 Printed in Spain

office@smc.at
info@smc.be
office@smc.bg
office@smc.hr
office@smc.cz
smc@smcdk.com
info@smcee.ee
smcfi@smc fi
supportclient@smc-france.fr
info@smc.de
sales@smchellas.gr
office@smc.hu
sales@smcautomation.ie
mailbox@smcitalia.it
info@smc.lv

Lithuania  +3705 2308118 www.smclt.lt
Netherlands +31(0)205318888  www.smc.nl
Norway +47 67129020 WWW.SMC-NOrge.no
Poland +48 222119600 www.smc.pl
Portugal +351 214724500 WWW.SMC.eu
Romania  +40 213205111 www.smcromania.ro
Russia +7(812)3036600  www.smc.eu
Slovakia +421(0)413213212  www.smc.sk
Slovenia  +386 (0)73885412  www.smc.Si

Spain +34 945184100 WWW.SMC.eu
Sweden +46 (0)86031240  www.smc.nu
Switzerland +41(0)523963131  www.smc.ch
Turkey +90 2124890440  www.smcturkey.com.tr
UK +44 (0)845 121 5122 www.smc.uk

South Africa +27 10 900 1233 WWW.Smcza.co.za

info@smclt. It

info@smc.nl
post@smc-norge.no
office@smc.pl
apoioclientept@smc.smces.es
smcromania@smcromania.ro
sales@smcru.com
office@smc.sk
office@smc.si
post@smc.smces.es
smc@smc.nu

info@smc.ch
satis@smcturkey.com.tr
sales@smc.uk

zasales@smcza.co.za

Die Angaben kénnen ohne vorherige Ankindigung, und ohne dass dem Hersteller daraus eine Verpflichtung entsteht, geandert werden.
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