Controlador para motor
paso a paso C€ &R M
© 1/O en paralelo

® Motor paso a paso (Servo/24 VDC) I
® Numero de movimientos: 64 puntos §

odeloprogramable

Serie JXC51/61

® Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
® Niumero de movimientos: 64 puntos

e

o Certificacion de producto obtenida por los h
organismos
(EN 61508 SIL 3, EN 62061 SIL CL 3, EN ISO
13849-1 Cat. 3PL e)

® EN 61800-5-2 Funcion STO (Safe Torque Off)

@evo Se han afadido controladores R\
con subfuncion STO.

Functional @7

EtherCAF' | @ IO-Link Ethen\et/IP ¢
serie JXCEF B serie JXCLF g1 serie JXCOF i
L : :
Modelo de entrada | [ Modelo de entrada | ’ Modelo de entrada | '
directa EtherCAT® directa EtherNet/IP™ 7 directa PROFINET | - |
Serie JXCE1 Serie JXC91 m Serie JXCP1
Red aplicable Red aplicable Red aplicable
EtherCAT Etheri ‘et/IP y  oonw
S )
Modelo de entrada ! Modelo de entrada Modelo de entrada |- |
directa DeviceNet™ directa 10-Link 7 directa CC-Link
Serie JXCD1 Serie JXCL1 P Serie JXCM1
Red aplicable Red aplicable Red aplicable
Device: ‘et @ I0-Link «  (Ciink
- r
Serie JXC 7

CAT.EUS100-141B-ES



Controlador para motor paso a paso Serie JXC

ACT

Software de configuracion del driver ACT Controller 2

Software de configuracion ACT Controller 2 facil de usar (para PC)

Varias funciones disponibles en modo normal (en comparacién con el ACT Controller existente)

® Configuracion de parametros y movimientos

# Los clientes que utilicen ordenadores con
. o especificaciones distintas de Windows 10/64
bits deben usar el ACT Controller existente.
S
. - | e
No.| Parametorname | COWONEr A No.| parametername | Comioler
2 0satem 0 — AT
T
7 acspsed G| o
s umAcones ool ez
as0| —n
=
o || ESE RS E B GL [ RE | TR AT T2 CE Comment
7
A

Mode: Normal

® Confirmacion de alarmas

[E=]= =[][R]
01-051 v Alarm Data
No. Code Alal ? Operation data error
o ! Name [Operation data erro ] Total Count T
SOt Shepe tents [The step data is not registered. |
3 Condition |Fo P 'Q\.uﬂ\:thtwe Alarm Data A
ooerating time
L r this a I be 27 0:00:00 192: Encoder error
5 ding on the input signal interval and the holding
~ :00:00 192: Encoder error
v T 20 0:00:00 192 Encoder error
5 E‘noaar on is performed by the teaching box 20 0:00:07 193: Polarity not found
o - - a1 1:00:00 192: Encoder error
1 |18 5 | Countermeasure [(1) ent MOD" of the step data is not . —— -
"Bl 200:00 192: Encoder error
(2) ing delay of the controller may Ft = = =
oc combination for 15 ms (30 ms if e 300:00 163 AbEnc ID ALM
po: kL 3:03:28 144 Over speed v
* Access to Log Data
he step data is "Blank (Invalid data)". requires: No Narm; are
2)T orm test operation by the teaching active and Servo OFF
box or olle t * Supported controller: JXC .
= series f \
How to deactivate [RESET input * Only alarms in alarm erou.. | GetLog Data )
For L PA controllers
RESET SVON input
Si se genera una alarma, se pueden confirmar los detalles de Si se genera una alarma, se puede
la alarma y las medidas a tomar. confirmar el tiempo de arranque

acumulado del controlador.

® Monitorizacion de forma de onda

. Display £-51
Wave monitor .

S10p updating he screen while monioring

wezaE
nizew
u Wt
L} Output outt
» WovE BUSY | ouut BUsY
B woe 3 output e

Setup the sampling time sampingime: 80 31 ms

Posibilidad de medir datos de forma de onda de las sefnales de entrada/salida, posicion y velocidad.

# Si se usa la funcién de funcionamiento de prueba del ACT Controller 2, no es posible monitorizar la forma de onda.



Controlador para motor paso a paso Serie JXC

ACT g

e La herramienta de escritura JXC-BC ® Funciones plug-in personalizables

Setup

Basic settings Plugins available

Comms settings Data writing tool for JXC-BC 1.2.0.0(V1.10) Move Up ltem
= Plugins Data Log Viewer 1.000
Parameter 1200 (V1.20) Srvs Dowe e
Status 1000 Add Plugin
B (Dot wrtng too for .8 Step Data 1.2.0.0 (V1.00)
o Teaching 1.0.00
Select write contents and confirm actuator and controller Wave Monitor 1200
Wt controler names: USB Serial Port (COM3)
01~ JXCHI1™LEY328-30 Data writing tool for JXC-BC

C Witte actuator name: JXCM1*LEFS16A-100 Initialize the actuator parameters.

Write contents: Parameter

StepData Cancel -“
Es posible personalizar qué funciones plug-in se muestran y el orden de
o ) (Cwm visualizacion. Los clientes pueden afiadir las funciones que necesiten.

En modo normal, hay disponibles otros métodos de funcionamien-

La herramienta de escritura se puede usar para escribir los to de prueba (programacion, jogging, movimiento para velocidad
parametros del actuador conectado y los movimientos para un constante, etc.), monitorizacion del estado de las sefales, cambio
controlador en blanco de la serie JXC. instantaneo entre japonés e inglés y otras funciones.

Para uso inmediato, selecciona «Modo sencillo».

Es posible realizar el ajuste de los movimien-

01-LEY32B-100 -

| tos, diversas operaciones de prueba y la confir-
| macion del estado en una unica pantalla.
No. O Position 000 mm Speed 0 mm/s Force 0 % ‘
Jog Move Distance 100 2 mm Move ‘
Move Speed 10 mm/s
Get Positon Reset Show Alarm )
Step Data List tem setting
No. Speed Position  Accel Decel  PushingF TriggerLV ushingSp MovingF  Areatl Area2  InPosn
sperations MM s mm mms2 | mmis2 % mmmm m COE
0
1(Posn) Absolute 100  100.00 3000 3000 0 100 0.00 200 0.50
2 (Posn) Absolute 100 0.00 3000 3000 0 100 0.00 200 050

‘ ;wm\‘ambw

Controladores compatibles Cémo descargar el software de configuracion

Haz clic aqui para ver mas detalles.
Controlador con

subfuncion STO Operation Manuals e Desde el sitio web de SMC

Controlador para
motor paso a

pase Serie JXCmF \ ‘ // Documentos/Descargas
Serie JXCm1 cu escarg
R ¢ o FGHIIKLMN G PORS T UVIIX 2 P 2
| Manuales de funcionamiento
- 9
s Actuadores eléctricos
w j — @
Modelo de Modelo de entrada Herramienta de configuracion
entrada de de pulsos (software de configuracion)
movimientos i J —_—
serie LECA6 serie LECPA W& . Software de configuracion Software de configuracion
ere ) ;- ACT Controller 2 ACT Controller 2

RN e e el Windows®10 (64 bit)

A\Precaucion

Los clientes que usen un controlador distinto de los enumerados
anteriormente debe usar el software de configuracién del contro-
lador ACT Controller existente.

SMC b

N



Controlador para motor paso a paso Serie JXC

Para el modelo por tabla de posiciones serie JXC51/61 . s

©Modo normal

® Se pueden almacenar multi- Men( Eje 1
ples movimientos en la conso- :
la de programacion y transfe- Parametro Eie N° Eel |
rirlos al controlador. Prueba Paso N° A| Prueba DRV Eje1
® Realizacion de prueba conti- — N 0 | Paso N 1 .
nua hasta 5 movimientos. Pentala el mendprinca! | Movimiento MOD Y| posicion 123.45 m Slljg:;[c’n ] Eje 1
. B —— [Paradal A
Pantalla de consola de programacion ( fantalla de configuracidn SVRE[@]
................................................... e movimientos Pantalla de
= prueba SETON[ ] v
® Posibilidad de seleccionar cada ),

funcién (configuracion de movimien-
tos, realizacion de prueba, monitori-
zacion, etc.) desde el mend principal.

©OModo sencillo

® | a pantalla simplificada sin
desplazamiento facilita el ajuste y
el funcionamiento.

® Elige un icono de la primera
pantalla para seleccionar una

Ejemplo de configuracién de movimientos

12 pantalla
FAF

E=4

Pantalla de monitorizacion

Ejemplo de comprobacion del estado de funcionamiento

a TI-h | Cay
funcion. — Paso : panEt':I:a e J B J sern TML__ 2" pantal
. oswc \ Paso  _ FEjet - -
® Configura los o N°pasos” 0 - ° W
f L \ .° pasos
P i 123.45 mm\
movimientos y VZISOIE:Zé\d 100 mnr:}:/l Posicion  12.34 mm
comprueba el . ,/ Velocidad 10 mm/s

monitor en la
segunda pantalla.

Pantalla de consola de programacion | Paso Eje 1 Paso Eje 1

* Los datos se pueden configurar intro- | N.-°pasos 0 NCpasos 1 |
duciendo tnicamente la posicién y la || Posicion 50.00 mm IIIIIIIIIII} . Posic. ~ 80.00mm
velocidad. (Elestode condiiones estn regjstadas) || Velocidad 200 mm/s | . Velocidad 100 mm/s |

. . v
Tras introducir los valores, se pueden
registrar pulsando «SET».

Posibilidad de comprobar el
estado de funcionamiento.

~N

El actuador y el controlador se venden como un conjunto. (también pueden pedirse por separado.)

Asegurate de que la combinacién del controlador y el actuador es correcta.

<Comprueba lo siguiente antes del uso>

(1) Comprueba la referencia del modelo en la etiqueta del actuador. Este valor debe coincidir con el del controlador.
(2 Comprueba que la configuracion de 1/O paralelas coindice (NPN o PNP). W

Actuador =

Controlador

‘ (ST

» @




Controlador para motor paso a paso Serie JXC

Red de buses de campo

Modelo de entrada directa EtherCAT/EtherNet/IP™/
PROFINET/DeviceNet®/I0-Link/CC-Link

Controlador de motor paso a paso/serie JXCL] 1

Software ACT controller 2 para

la configuracion del controlador
®

Ethercm-—‘— Etheri\‘et/IP | Devicei'et @ IO-Link CCiink
| Con Con E Con Con
subfun- subfun- = subfun- subfun-
cion STO cion STO cién STO cién STO
JXCE1 JXCEF JXCQ1 JXCQF JXCP1 JXCPF JXCD1 JXCL1 JXCLF JXCMA1
©ODos tipos de comandos de funcionamiento O Cableado de transicién de cables de comunicacion
Funcionamiento definido por n? de movimientos: utilizalo Se suministran dos conexiones de comunicacion.
usando los movimientos preconfigurados en el controlador. * En el modelo DeviceNet™ y el modelo CC-Link, el cableado de
Funcionamiento definido por datos numéricos: el transicion se puede utilizar con un conector de derivacion.
actuador utiliza valores como posicion y velocidad proce- # 1 a1 en el caso de IO-Link.

dentes del PLC.

PLC .
©Monitorizacién numérica disponible =III

Permite monitorizar informacién numérica como la
velocidad actual, la posicidn actual y los cédigos de
alarma en el PLC.

- LY 4 \
Aplicacion PLC
I Posibilidad de combinar sistemas neumaticos y Se puede instalar en una
Protocolos de comunicacion ‘ eléctricos en el mismo protocolo. red ya existente
—h Actuadores eléctricos Cilindros neumaticos Comunicacion |0-Link
EtherCAT.
Ethen\'et/IP

®

T

Devicei'et
@ IO-Link
CC-Link

\_

ACT
. Software de configuracion del controlador ACT Controller 2

Software de configuracion ACT Controller 2 facil de usar (para PC)

Varias funciones disponibles en modo normal (en comparacién con el ACT Controller existente)

® Configuracion de pardmetros y movimientos @ La herramienta de escritura de JXC-BC
@ Confirmacion de alarmas ® Funciones plug-in personalizables
@ Monitorizacion de forma de onda

= Los clientes que utilicen ordenadores con especificaciones distintas de Windows 10/64 bits deben usar el ACT Controller existente.

SMC 3
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Controlador para motor paso a paso Serie JXC

Controlador con subfuncion STO serie JXCLIF

Software de configuracion del

controlador ACT Controller 2

Funcién de seguridad/STO, SS1-t (EN 61800-5-2)

Cuando se recibe la sefal STO del dispositivo de seguridad, una vez completada la operacion SS1-t,
la unidad cambia a la operacion STO y se desconecta el suministro de alimentacion del motor.

Operacion SS1-t: Safe Stop 1 — Después de la deceleracion,
se cambia a la operacion STO.

Operacion STO: Safe Torque Off — Se desconecta el sumi-
nistro de alimentacion del motor

Velocidad

\

Entrada STO1/STO2

Alimentacion del motor

Ejemplo de conexion de dispositivo externo

Controlador con subfuncién STO
JXCOFO-OI
)

PLC

Dispositivos de seguridad

Barrera de seguridad

Seta de emergencia PLC de seguridad

Actuador eléctrico

EN 61508 SIL 3+1 SIL (Nivel de integridad de seguridad)

EN 62061 SIL CL 3%*1 Un nivel de integridad de seguridad definido por el estandar internacional IEC 61508/62061
EN ISO 13849-1 Cat. 3PL e Hay 4 niveles de seguridad, siendo SIL 1 el més bajo y SIL 4 el mas alto.

EN 61800-5-2 STO, SS1-t PL (Nivel de prestaciones)

Una escala usada para definir la capacidad de piezas relacionadas con la seguridad
para realizar una funcién de seguridad definida por el estandar internacional ISO 13849.

Functional
G Hay 5 niveles de funcion de seguridad, siendo PL a el mas bajo y PL e el més alto.

Safety

#1 El nivel de integridad de seguridad anterior es el valor max. El nivel alcanzable varia en
funcién de la configuracion y del método de inspeccion del componente. Asegurate de
consultar «Manual de seguridad: JXC#-OMY0009» para obtener mas informacion.

4 ZSNC



Controlador para motor paso a paso Serie JXC

Diseno del sistema / I/O para uso general

Debe suministrarlo el cliente

@Actuador eléctrico
tipo deslizante v E=SsaSs

PLC

-

>

M| Alimentacion
para senales I/0
24 VDC

@®Controladors? [ -@Cablel/O XD

LEC-CN5-0J

Catalogo Web

@ Cable del actuador*!
Cable estandar Cable robético
LE-CP-CI-S LE-CP-O

%1 Se puede incluir como opcién. Véase
la «Forma de pedido» del actuador.

Debe suministrarlo el cliente
Alimentacion

parazc:ctlgtélador X Modeljax|2:|:1glr6=:mable Cable de comunicacion @
@ Conector de XD o .16 (3m)
alimentacion
(Accesorio)

@ Consola de programaciéon @ Cable de comunicacion para la configuracion del controlador

(con cable de 3 m) PRI Cable de comunicacién : JXC-W2A-C
LEC-T1-30JG Cable USB : LEC-W2-U

<Software de configuracién del controlador/Driver USB>
- Software de configuracién del controlador
- Driver USB (para JXC-W2A-C)
+ Descargar del sitio web de SMC:
https://www.smc.eu

@ Cable de conversion” [FEETD
P5062-5
(0.3 m)
El cable de conversion se
puede usar para conectar
este controlador a la teaching
box opcional [LEC-T1]
ofrecida con la serie LEC.

@ Cable USB

ini A, tipo B »
ﬁg‘ g"m) 'po B) @ Cable de conversion

%2 También se requiere una tabla de conversion para conectar el controlador de la serie JXC[1 y el cable de comunicacion de la serie LECL] (LEC-W2A-C).
(No se requiere un cable de conversién para JXC-W2A-C.)

SMC 5
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Controlador para motor paso a paso Serie JXC

Diseno del sistema / Rojo de buses de campo

(Modelo de entrada directa EtherCAT®/EtherNet/IP™/PROFINET/DeviceNet™/IO-Link/CC-Link)

® Actuador eléctrico .| EYLEYG ~ serie LER
"® Cable del actuador [p.23,24 &7 serie LEKFS serie LEL
Encodercompatile - onta) ADSOlUto sin Rt Serie LEF Serie LEPY/LEPS
odelo de cable SEEIE ,. Serie LESYH Serie LEH
Cable estindar | LE-CP-C-S — C Serie LES/LESH  Serie LEM
Cable roboético LE-CP-[] LE-CE-[]
Debe suministrarlo Debe suministrarlo Debe suministrarlo Debe suministrarlo Debe suministrarlo
el cliente ¢l cliente el cliente el cliente el cliente
PLC PLC PLC PLC PLC
Debe Debe Debe Debe
t suministrarlo el suministrarlo el suministrarlo el suministrarlo el
cliente cliente cliente cliente
Dispositivo Dispositivo Dispositivo Dispositivo
de seguridad de seguridad de seguridad de seguridad
Con sub- Con sub- Con sub- Con sub-
funcion STO funcién STO .| funcién STO funcién STO
EtherCAT™" | EtherCAT~ Ethen'et/IP | Etheriet/IP sy P Devicei ‘et @10-Link @ I10-Link
&
& A Sl
/ %
A ENC - A S|
- . . [ T,
— > o] o ol ol
A MOT oo fil— J ™ <_-' o) 4—-_'
LB E - - —— H — -
JXCE1 =l H JXC91 st JXCP1 - 4 JXCD1
A PWR JXCEF : JXCOF JXCPF 1}
@ Conector de [T
alimentacion : o F
(hiBeEEei) T B @ Conector de [ @ Conector de
Debe suministrarlo senal STO senal STO
el cliente JXC-CSTO (Accesorio) JXC-CSTO
Alimentacién : (Accesorio)
para controlador e Bz6)
24VDC B
@ Conector enchufable de @ Conector enchufable de @ Conector enchufable de
comunicacion para comunicacion para comunicacion para
DeviceNet® E CC-Link B |0-Link .26 )
W LLER MGl JXC-CD-S VI GLERN GG LEC-CMJ-S VLN EG ] JXC-CL-S
LHTEEERIEN JXC-CD-T UEEETEEN] LEC-CMJ-T (Accesorio)
Cable de comunicacion @
.25 4 (3m)
Opciones
@ Consola de programacion @ Cable de comunicacion para la configuracién del controlador @ Cable de conversion”' D)
(con cable de 3 m) [P Cable de comunicacion : JXC-W2A-C (p. 25 J P5062-5
LEC-T1-30JG] Cable USB . LEC-W2-U (0.3 m)
<Software de configuracién del controlador/Driver USB> El cable de conversion se
- Software de configuracién del controlador puede usar para conectar
- Driver USB (para JXC-W2A-C) este controlador a la teaching
+ Descargar del sitio web de SMC: box opcional [LEC-T1]
https://www.smc.eu ofrecida con la serie LEC.
B &
o —_ [l | I‘E}ﬁ‘-‘
| T : =
® Cable USB @ Cable de conversion
) (mini A, tipo B) m
PC (0.8 m)
#1 También se requiere una tabla de conversién para conectar el controlador de la serie JXC[1 y el cable de comunicacion de la serie LECC] (LEC-W2A-C).
(No se requiere un cable de conversion para JXC-W2A-C.)

O
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Controlador (modelo de entrada de bloques de movimiento) Serie JXC51/61

!
-

JXC51/61

Forma de pedido ..o p.8
Especificaciones ... p.8
Como montar 10s productos ..o p.9
DIMENSIONES oo p. 10
Ejemplo de cableado ..., p. 11
Configuracion de bloques de movimiento ..., p.12
Temporizacion de sefial ... p.13
Cable del actuador . oo oo p. 14
Opciones: Cable del actuador ... p.15
OPCION: oo p.16

Controlador para motor paso a paso Serie JXCEL /91/P1/D1/LL1/M1

Ether AT \‘ EtherNet/IP i%%%%q Forma de ped|do ........................................................................... p. 18
: “‘ —4 Especificaciones ... p. 19
i Ejemplo de comando de funcionamiento .................c.c............ p. 19
DIMENSIONES oo p. 20
Cable del aCtUadoOor «.ccvvveeeeeee e p. 23
4 .
: — Opciones: Cable del actuador ... p. 24
JXCE1 JXCEF JXCo1
s .
o OPCIONES oo p. 25
STO
DeviceNet @ IO-Link
B
- =~
JXCD1 JXCL1 JXCLF
Con
subfuncién
STO
Precauciones relacionadas con las diferentes versiones del controlador ... p. 27

O
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Controlador
(Modelo programable)

Serie JXC51/61

UK

( cA
¢ us

Forma de pedido

JXC|6/1[7]1
o o6

0

0 Modelo I/O en 9 Montaje 9 Longitud de cable I/0 [m] 0 Referencia del actuador
paralelo 7__| Montaje con tornillo — Ninguno Sin las especificaciones del cable y las opciones del actuador
5 NPN 8+1 Rail DIN 1 1.5 Ejemplo: Introduce «LEFS25B-100» para el modelo
6 PNP 1 El rail DIN no esta incluido. 3 3 LEFS25B-100B-R11C].
Pidelo por separado. 3 5 BC ‘ Controlador en blanco*?
*1 Requiere un software especifico (JXC-BCW)

4 N 4 N
Este controlador se vende como una unidad individual Precauciones sobre los controladores
después de que se establezca el actuador compatible. en blanco (JXCLJ1LIL-BC)

Asegurate de que la combinacion del controlador y el Un controlador en blanco es un controlador en el
tuad t que el cliente puede escribir los datos del actuador
actuador es correcta. con el que va a funcionar de forma combinada. Para
<Comprueba lo siguiente antes del uso> - realizar la escritura de datos, usa el software de
(1) Comprueba la referencia del modelo —aeszzz==="""""""""_ __ configuracion del controlador ACT Controller 2 o
la etiqueta del E | LEFS25A—400 P software especifico JXC-BCW.
enia e“,q“‘? ? b Bioon) NPN ,/’ e Tanto ACT Controller 2 como JXC-BCW se pueden
debe coincidir con el del 'controlla}dor. e descargar del sitio web de SMC.
(2) Comprueba que la configuracion de © @ * Para usar este software, realiza el pedido del cable
I/O paralelas coindice (NPN o PNP). de comunicacion para parametrizar el controlador
J (JXC-W2A-C) y el cable USB (LEC-W2-U) por

= Para mas detalles sobre el uso de los productos, consulta el manual de funcionamiento.
Descargalo a través de nuestro sitio web https://www.smc.eu

separado.

Requisitos de hardware

Windows®7
Sist. Windows®10 Windows®s
ags . operativol (64 bits) :
Especificaciones Windows®10
ACT Controller 2
JXC51 Software (Con funcién JXC-BCW) JXC-BCW
Modelo JXC61 + Windows®7, Windows®8 y Windows®10 son

marcas registradas propiedad de Microsoft
Corporation en EE. UU.

Sitio web de SMC
https://www.smc.eu

Motor compatible

Alimentacion

Consumo de corriente (controlador)
Encoder compatible

Entrada en paralelo

Salida en paralelo

Comunicacion en serie

Memoria

Indicador LED

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
Tension de alimentacion: 24 VDC =10 %
100 mA o menos
Incremental/Absoluto sin bateria
11 entradas (aislamiento fotoacoplador)
13 salidas (aislamiento fotoacoplador)
RS485 (Unicamente para los modelos LEC-T1 y JXC-W2)

EEPROM
PWR, ALM

Longitud de cable [m]

Cable del actuador: 20 0 menos

Sistema de refrigeracion

Refrigeracioén por aire ambiental

Rango de temperatura de trabajo [°C]

0 a 55 °C (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Resistencia de aislamiento [MQ]

Entre todas las terminales externas y la carcasa 50 (50 VDC)

Peso [g]

150 (montaje con tornillo), 170 (montaje en rail DIN)

O
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Controlador (modelo de entrada de bloques de movimiento) Serie JX C5 1/ 6 1

Coémo montar los productos

a) Montaje con tornillo (JXCLI17[1-[]) b) Montaje en rail DIN (JXC[J18[J-[])
(instalacién con dos tornillos M4) (instalacién con el rail DIN)
El rail DIN esta bloqueado.
Cable de Cable de Cable de

toma a tierra toma a tierra toma a tierra

Direccién de montaje :> '

Direccién de montaje ::>W A

ﬁ Adaptador de
montaje en rail DIN

Engancha el controlador en el rail DIN y presiona la palanca
de seccion A en la direccién de la flecha para bloguearlo.

+ Cuando se utiliza el tamafio 25 o méas de la serie LE, el espacio entre los controladores debe ser de 10 mm o mas.

Rail DIN e B
- - 7.5
AXT100-DR-[] (Paso)
# Para [J, introduce un nimero de los indicados en la linea «<N°» de la tabla siguiente. P N R R N R N o] O B
Consulta el esquema de dimensiones de montaje en la pagina 10. T T T T T T T T " e
[19)
. . 1.25
Dimensiones L [mm)] I
Ne. 1 2 3 4 ) 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |110.5| 123 |135.5| 148 [160.5| 173 |185.5| 198 |210.5| 223 |235.5| 248 |260.5
Ne. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 |285.5| 298 [310.5| 323 |335.5| 348 |360.5| 373 |385.5| 398 [410.5| 423 |(435.5| 448 |460.5| 473 |485.5| 498 |510.5

Adaptador de montaje en rail DIN
LEC-DO (con 2 tornillos de montaje)

Debe utilizarse si posteriormente se va a montar el adaptador para montaje en rail DIN sobre un controlador de modelo de montaje con tornillo.

O
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Serie JXC51/61

Dimensiones
66 35
1 4.5
Para montaje del cuerpo 31
(Montaje con tornillo)
»
©
Etiqueta de la
[aV} .
< referencia del
© = actuador
~| O -
Z| =
a| g
Tl ©
(" <! 8 S— =
¥, o o ——— o
} s/ 838 3 5
o83 ol T T O eI
| IHE - -
w
. ol 8 L .
T T < — —————
j © g
| 3| &
T« Sepuede o NG
montaren 2| ©
« rail DIN -
\ ©) (35 mm)
N
\m : o5 Nt/ J
(91.7) —=
17.3_
4.5
Para montaje del cuerpo
(Montaje con tornillo)
10

O
2



Controlador (modelo de entrada de bloques de movimiento) Serie JX C5 1/ 61

Ejemplo de cableado

’ Conector I/0 en paralelo

Diagrama de cableado

# Cuando conectes un PLC al conector I/O en paralelo, usa el cable 1/0 (LEC-CN5-[]).
= El cableado cambia dependiendo del tipo de I/O paralelas (NPN o PNP).

JXC510JC-L] (NPN) JXC61L1LI-L] (PNP) A 3
Alimentacion 24 VDC Alimentacion 24 VDC
CN5 para sefal I/O CN5 para sefal I/O
COM+ | Af = COM+ | A1 {1
COM- | A2 COM- | A2
INO A3 — INO A3 |
IN1 A4 — IN1 A4 */—‘
IN2 A5 — IN2 A5 k/—‘
IN3 A6 — IN3 A6 k/—‘
IN4 A7 — IN4 A7 k/—<
IN5 A8 — IN5 A8 k/—<
SETUP | A9 — SETUP | A9 k/—‘
HOLD | A10 — HOLD | A10 */—‘
DRIVE | A11 — DRIVE | A11 k/—‘
RESET | A12 — RESET | A12 k;_‘—‘
SVON | A13 — SVON | A13 |~
ouTo | Bf ouTo | B1 {rga
ouT1 | B2 ouT1 | B2
out2 | B3 ouT2 | B3 .
ouT3 | B4 OUT3 | B4 [—Cags—9
ouT4 | B5 ouT4 | B5 .
ouUT5 | B6 ouTs | B6
BUSY | B7 BUSY | B7
AREA | B8 AREA | B8
SETON | B9 SETON | B9
INP B10 INP B10 {Cargd}
SVRE | Bi1 SVRE | B11
*ESTOP | B12 +ESTOP | B12
*ALARM | B13 *ALARM | B13
[
Senal de entrada Senal de salida
Nombre Detalles Nombre Detalles
COM+ Conecta el suministro de alimentacion de 24 V para la sefial de entrada/salida OUTO a OUT5 | Envia el n.2 de blogues de movimiento durante el funcionamiento
COM- Conecta el suministro de alimentacion de 0 V para la sefial de entrada/salida BUSY Envia la sefial cuando el actuador esta en movimiento
N.2 de bit especificado para bloques de movimiento AREA Envia la sefial dentro del rango de ajuste de salida del &rea de los bloques de movimiento
INO a IN5 - ) - ~ -
(la entrada se indica combinando INO con 5). SETON Envia la sefal cuando retorna al origen
SETUP Instruccion para retorno al origen INP Envia la sefial cuando se alcanza la posicion de destino o la fuerza objetivo
HOLD Funcionamiento temporalmente parado (Se ilumina cuando se completa la colocacién o el empuje).
DRIVE Instruccién para impulso SVRE Envia la sefial cuando se ha activado el servoaccionamiento
RESET Restablece la alarma e interrumpe el funcionamiento *ESTOP*1 Se desactiva cuando se indica la parada de EMG
SVON Instruccién de activacion del servoaccionamiento +*ALARM*? Se desactiva cuando se genera la alarma

O

#1 Sefial de circuito 16gico negativo (N.C.)
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Serie JXC51/61

Configuracion de bloques de movimiento

1. Configuracién de bloques de movimiento para posicionamiento

En esta configuracion, el actuador se mueve hacia la posicion
de destino y se detiene en ella.

El siguiente diagrama muestra los elementos de
configuracioén y el funcionamiento.

Los elementos de configuracion y los valores de ajuste para
este funcionamiento se establecen a continuacion.

Velocidad

En posicion

OFF

Salida INP | ON ON

O se debe definir.
L . . O': se debe ajustar segun se requiera.
Bloques de movimiento (posicionamiento) —: no se requiere configuracion.

2. Configuracién de bloques de movimiento para empuje

El actuador se mueve hacia la posicion de inicio del empuje y, cuando
la alcanza, empieza a empujar con la fuerza de ajuste 0 menos.

El siguiente diagrama muestra los elementos de
configuracion y el funcionamiento.

Los elementos de configuracion y los valores de ajuste para este
funcionamiento se establecen a continuacion.

Velocidad
i

Vel. de empuje ‘ l

Fuerza

Posici6

En posicion

Fuerza de empuje
Disparador LV

Salida INP | ON

1

[ON]

OFF

©: se debe definir.
Bloques de movimiento (empuje) O : se debe ajustar segun se requiera.

Necesidad Elemento Detalles

Necesidad Elemento Detalles

Cuando se requiere una posicion absoluta,
definir Absoluto. Cuando se requiere una
posicion relativa, definir Relativo.

© | Movimiento MOD

Cuando se requiere una posicion absoluta,
definir Absoluto. Cuando se requiere una
posicion relativa, definir Relativo.

© | Movimiento MOD

© | Velocidad Velocidad de traslado a la posicién de destino

Velocidad Velocidad de traslado a la posicién de inicio de empuje

© | Posicion Posicion de destino

0|06

Posicién Posicién de inicio de empuje

Pardmetro que define la rapidez con la que el
actuador alcanza el ajuste de velocidad.
Cuanto mayor es el valor de ajuste, mas
rapidamente se alcanza el ajuste de velocidad.

O | Aceleracion

Parametro que define la rapidez del actuador

en pararse. Cuanto mayor es el valor de

ajuste, mas rapidamente se detiene.

Valor 0.

(Si se definen los valores de 1 a 100, el

funcionamiento cambiara al modo de empuije).

No se requiere configuracion.

No se requiere configuracion.

Fuerza de Par.n)ax. dyrante la operacion de. )

O despl ) posicionamiento (no se requiere ningun
esplazamiento cambio especifico).

O | Area1, Area 2 Condicion que activa la sefial de salida de AREA.

O | Deceleracion

© | Fuerza de empuje

— | Disparador LV
— | Vel. de empuje

Condicién que activa la sefal de salida de
INP. Cuando el actuador entra en el rango
de [en posicion], se activa la sefial de
salida INP. (No es necesario cambiar esto
desde el valor inicial). Cuando sea
necesario enviar la sefial de llegada antes
de que acabe la operacion, asegurate de
que el valor sea mas grande.

O | En posicién

12

O

Parametro que define la rapidez con la que el
actuador alcanza el ajuste de velocidad.
Cuanto mayor es el valor de ajuste, mas
rapidamente se alcanza el ajuste de velocidad.

O | Aceleracion

Parametro que define la rapidez del actuador
en pararse. Cuanto mayor es el valor de
ajuste, mas rapidamente se detiene.

O | Deceleracion

Se define la proporcion de fuerza de empuje.
El rango de ajuste varia en funcién del
modelo de actuador eléctrico. Para mas
informacion del actuador eléctrico, consulta
el manual de funcionamiento.

© | Fuerza de empuje

Condicién que activa la sefal de salida de
INP. La sefial de salida INP se activa
cuando la fuerza generada supera el valor.
El nivel de umbral debe ser el de la fuerza
de empuje o menor.

© | Disparador LV

Velocidad de empuje durante el empuije.

Cuando se define como rapida la velocidad, el
actuador eléctrico y las piezas pueden resultar
dafiadas debido al impacto cuando golpean el
extremo, por lo que el valor de ajuste debe ser
mas pequefio. Para mas informacién del actuador
eléctrico, consulta el manual de funcionamiento.

O | Vel. de empuje

Fuerza de

Par méx. durante la operacion de

O | . posicionamiento (no se requiere ningun
desplazamiento cambio especifico).
O | Area1, Area 2 Condicién que activa la sefial de salida de AREA.
Distancia de transferencia durante el empuije.
Si la distancia transferida supera el ajuste, se
© | En posicion detiene aunque no esté empujando. Si se

supera la distancia transferida, no se activara
la sefial de salida INP.




Controlador (modelo de entrada de bloques de movimiento) Serie JX C5 1/ 6 1

Temporizacion de senal

Retorno al origen

. 3 24V
Alimentacion | oV
ON
SVON OFF
Entrada
SETUP I
BUSY oN
OFF
SVRE
SETON
Salida
INP 5
n
n
1n
*ALARM i
+ESTOP P
— [
HER
1 1
[
Velocidad t + 0 mm/s
' \
1
Retorno al origen | |\
T \

H . . e s H
E Si el actuador esta dentro del rango «En posicién» del parametro !
! bésico, se activara INP, pero si no, seguira desactivada. i

! Bplorareln®de 1 E_E;p_\o_ra-r;\ﬁ._gae““i
" - . N ‘2 . ¢
Operacion de posicionamiento ~ ; blogues de movimiento } Operacion de empuje | bogesdmoirierto ;
ON - ON
AN ¢ . B - OFF IN A . OFF
Entrada 15mst i Seenviaelntde | Entrada 15ms T i Seenviaelnode !
DRIVE 2| ] oques demoimierto 1) DRIVE o | Dogues de moimeno
i ON e ON
ouTt K ouT i
: OFF e OFF
Salida BUSY : Salida BUSY
INP i INP A
n n
i i
i A
| o
Velocidad . 0 mm/s ) [
Operacién de posicionamiento ,," ".‘ Velocidad Operacién de empuie ': A 0 mm/s
______________________________________________ H | ! H
E Si el actuador esta dentro del rango «En posicién» de los bloques

E | Sila fuerza de empuije actual supera el valor «Disparador 1
1 de movimiento, se activara INP, pero si no, seguira desactivado. | i LV» de los bloques de movimiento, se activara la sefial INP. i
«OUT» se envia cuando «DRIVE» cambia de ON a OFF.
Para mas detalles sobre el controlador para la serie LEM, consulta el manual de funcionamiento.
(Cuando se aplica el suministro de alimentacién, «<DRIVE» o <RESTABLECER> se activan o
«+*ESTOP» se desactiva, todas las salidas de «OUT» estan desactivadas).

*

. . F——————
HOLD Reinicio |_Restablecimiento de alarma
Entrada | HOLD I ON Entrada | RESET I ON
ON ON
Salida | BUSY out
: —_— OFF —_— '.'al OFF
Salida n oN
1 "
*ALARM A
A b= OFF
Velocidad Eg:':;“e'”' : 0 mm/s  Desactivacion de alarma |~
| desacelraciént  MANTENER PRESIONADO poomm-e- ool LT L Smmemmneooes
ittt durante el funcionamiento 1 Es posible identificar el grupo de alarma mediante la
1
1

|

i

H

— - combinacion de sefiales OUT cuando se genera la alarma. E

+ Cuando el actuador se encuentra en el rango «En posicién» en la operacién T
de empuje, no se detiene ni aunque se reciba la sefial HOLD.

* «+ALARMA> y se expresa como circuito légico negativo.

SMC 13
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Serie JXC51/61

Cable del actuador

[Cable robético, cable estandar para el motor paso a paso (Servo/24 VDC)]

LE-CP-[1]-[ ]

LE-CP- élLongitud del cable: 1.5m, 3 m, 5 M ¢ oci0r ¢

Lado del controlador
(14.2)

(N® de terminal)

] (N2 de terminal) Lado del actuador = 5 1 -ﬁ| 2
Longitud del cable (L) [m] Al e BT _ S = 5* 6 (13.5)
1 15 Tl ST ot -
3 3 A6 Bs = == 5 :Er 2
] Conector A ~ 15416
g 821 (14.7) (30.7) L ()
3 12: LE-CP-§2/Longitud del cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m Ll dél contolador
B .
(o3 20*1 ( 1 BajO demanda) _ Conector C (14.2) (N2 de terminal)
=1 Bajo demanda (N° de terminal) . Lado del actuador b F 1452
(sélo cable robético) A1 Bl o — Q = 5T=g6
Tipo de cable ¢ Im — (13.5)
— A6 B6 === . {-smD
Cable robético |l 9 @ :El:
- i (14.7) Conegctor A =~ 154416
S éci?le ﬂf),(lb;e) @o7) | & L Conector D (11) ()
able estandar
Peso Sefial | o er Color el cable |, e
Ref. producto Peso [g] Nota A B-1 Marrén 2
- =1d A A-1 Rojo 1
LE-CP-1-S 190 ) B BD Naranja 6
LE-CP-3-S 280 Cable estandar 5 AD Amarillo 5
LE-CP-5-S 460 COM-A/COM B-3 Verde 3
LE-CP-1 140 COM-B/— A-3 Azul 4
LE-CP-3 260 A ) Color del cable | '\ ¢ teminal
___ Apantallamiento olor del cable | el conector D
LE-CP-5 420 Vce B-4 - = T i Marrén 12
LE-CP-8 790 Cable robético GND A4} — — i Negro 13
-CP- A B-5 1t ] Rojo 7
LECP-A 980 A e EEEID C OO G N G
= - B B-6 | /’ ,’ ¢+ Naranja 9
LE-CP-C 1940 B A6 A} ! 7 Negro 8
,,,,,,,,,,,,,,,,,,, °9 :

[Cable robético, cable estandar con bloqueo y sensor para el motor paso a paso (Servo/24 VDC)]

LE-CP-

Longitud del cable (L) [m]
1.5
3
5
8*1
10*1
15*1
20*1
x1 Bajo demanda

O W > o uw|=

- _B_ _I___| LE-CP-

A1{FER-B1
A6 IE“,I B6
Al
A3

(s6lo cable robético)
Con bloqueo y sensor @
Tipo de cable ¢
_ Cable robotico
(Cable flexible)
S Cable estandar
Peso
Ref. producto Peso [g] Nota
LE-CP-1-B-S 240
LE-CP-3-B-S 380 Cable estandar
LE-CP-5-B-S 630
LE-CP-1-B 190
LE-CP-3-B 360
LE-CP-5-B 590
LE-CP-8-B 1060 Cable robético
LE-CP-A-B 1320
LE-CP-B-B 1920
LE-CP-C-B 2620
14

é/Longit

(N de terminal)

7

10.2

B1

(14.7)

LE-CP- 32 /Longitud del cable:
(=1 Bajo demanda)

Lado del actuador

(Ne de terminal)

g
I a——

ud del cable: 1.5 m,3 m,5m
Lado del actuador

A a
Conector S

Conector B

(30.7)

Conector C

Lado del controlador
—_

(14.2

=5

6 (13.5)

Conector A

@ 6.3)
=A@ 5.5)

Conector C

Lado del controlador

(14.2

) (N2 de terminal)

A1I-: —H:B1 S i ] ‘
asdLiill Bs = _ 4 \ \
A1 Bl S
o e SHC] =
Conector B o
(14.7) (30.7) Q L
= N.2 de terminal N.2 de terminal
il del conector A (Cultor GBItz del conector C
A B-1 Marrén 2
A A-1 Rojo 1
B B-2 Naranja 6
B A-2 Amarillo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/— A-3 Azul 4
N.£ de terminal
S ,APiirl@'f‘[",ieI‘B Color del cable | 4 conector D
Vee B-4 7 - , - t  Marrén 12
GND A4 ¢ — — i Negro 13
A T OO Tk L
A A-5 1 T 1 T ' Negrq 6
B B-6 1 — — t _Naranja 9
B A-6 - W Negro 8
Sefial Nedetermna)l 0777 — 3
Gl del conector B
Bemweo() | B I OO0k .
Blogueo (-) A-1 Y Negro 5
s D (O 0 O GEE :
Sensor (-) A-3 t Azul 2

SVC

O



Controlador (modelo de entrada de bloques de movimiento) Serie JX C5 1/ 61

Opciones: Cable del actuador

[Cable robético para encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)]

LE-CE-

Conector A
Longitud del cable (L) [m ) — Ne de terminal
9] 1(5)[ | (N de terminal) & Conector B @ ( inal)
: 1 AB S 9
3 3 s [ED - o 1S3 ‘
2 5 TED s B
8 g1 4 hat =
A 10*1 ©
B 15+ S)
1
% 20* (30.7) L
«1 Bajo demanda
Peso ~ N2 de terminal N.2 de terminal
Sefial del conector A (Clalar 6lell eElils del conector C
Ref. producto Peso [g] Nota A B-1 Marron 2
LE-CE-1 190 A A1 Rojo 1
LE-CE-3 360 B B-2 Naranja 6
LE-CE-5 570 B A-2 Amarillo 5
LE-CE-8 900 Cable robético COM-A/COM B-3 Verde 3
LE-CE-A 1120 COM-B/— A-3 Azul 4
N.2 de terminal X N.2 de terminal
LE-CE-B 1680 ekl del cgnzggr g ,Y,ABQ"}@@TLEI‘EO,,\ Color del cable | 45 sonector
LE-CE-C 2210 Vee B-1 = >OOO< = Marrén 12
GND A-1 L H L - Negro 13
A B-2 L b Rojo 7
A A2 : : XX : : Negro 6
B B-3 + + + + Naranja 9
B A-3 l\ : >OOO< I\ . Negro 8
SD+ (RX) B-4 — — Amarillo 11
SD- (TX) A4 v XX Ava Negro 10
fmmmmmmmmm o LA -4 Negro 3

[Cable robético con bloqueo para encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)]

LE _CE - __B_ Conector A

(Ne de terminal) & Conector B <@ Conector D (14.2)
. = o .
Longitud del cable (L) [m] 1 AB 5 o s onector (N° de terminal)
1 1.5 :13’ gg‘] q u - = 73’;‘5 _.Ei 6
3 3 Ul ot} b Lk = V. ' (13.5)
1 =3 ) m BE ) [
5 5 5 (EED
AB = N
1 :
8 8 (14.7) . S Conector C =2
A | 1on g = sl
(30.7) L
B 15%1
c 20"
=1 Bajo demanda
Con bloqueo y sensor _ N2 de temninal N de terminal
Sl del conector A (Clalr Glsll elals del conector D
A B-1 Marrén 2
A A-1 Rojo 1
B B-2 Naranja 6
Peso B A-2 Amarillo 5
Ref. producto Peso [g] Nota COM-A/COM B3 Verde 3
LE-CE-1-B 240 COM-B/— A3 Azul 4
LE-CE-3-B 460 - N2 de terminal ) N2 de terminal
LE-CE-5-B 740 el del conector B Kﬁpgrltgllalnlgnlci’\ Color del cable o\ iypector £
LE-CE-8-B 1170 Cable robético g’;; i: OO0 '\aarron 12
LE-CE-A-B 1460 x - i i ;‘;? >
I X X X X 1
tE-gE-(B:-g 2&1338 A A2 —t — Negro 6
= -C- B B-3 y —t Naranja 9
B A3 : ,' XOOXX : ,' Negro 8
SD+ (RX) B-4 i i Amarillo 11
SD- (TX) A4 \\L" >OOO< \\‘/,I Negro 10
roers L T b Negro 3
= N.2 de terminal
Senal del conector C
Bloqueo (+) B-1 Rojo 4
Bloqueo (-) A-1 >OOO< Negro 5
Sensor (+) B-3 Marrén 1
Sensor (-) A-3 >OOO< Azul 2

SVC 15
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Serie JXC51/61

Opciones

Il Cable de comunicacion para la configuracion del controlador
(D Cable de comunicacion JXC-W2A-C

32

51

3000

+ Se puede conectar directamente al controlador.

(2 Cable USB LEC-W2-U

S

(3 Kit de parametrizacion del controlador JXC-W2A

El kit incluye un cable de comunicacion (JXC-W 2 A-C) y un
cable USB (LEC-W2-U)

<Software de configuracion del controlador/Driver USB>
* Software de configuracién del controlador

* Controlador USB

Descargar del sitio web de SMC: https://www.smc.eu

Requisitos de hardware

Windows®7, Windows®8.1, Windows®10
Puertos USB 1.1 0 USB 2.0
Resolucion 1024 x 768 o mas

Sist. operativo
Interfaz de comunicacion|
Display

* Windows®7, Windows®8.1 y Windows®10 son marcas registradas
propiedad de Microsoft Corporation en EE. UU.

HCable de conversion P5062-5 (longitud del cable: 300 mm)

H Conector de alimentaciondXC-CPW

+ El conector de alimentacion es un accesorio.

<Tamano de cable aplicable>
AWG20 (0.5 mm2), diametro de
cubierta 2.0 mm o menos

@ caav (@ ov
®©6o® @ Mm24v (B N.C.
@O ® EMG (B LKRLS
Terminal del conector de alimentacion
Nombre del terminal Funcién Detalles
ov Alimentacién comudn (-) EIl\;I%S ;e[r;lgilgss?nzct\rlﬁtﬁ:\(ﬁ).
M 24V Alimentacion del motor (+) Alimentacion del motor del controlador (+)
C24v Alimentacion de control (+) Alimentacion (+) de control del controlador
EMG Parada (+) Terminal de conexion del circuito de parada externa
LK RLS Desbloqueo (+) Terminal de conexion del interruptor de desbloqueo

Conmutador de .
habilitacion
(opcional)

H Consola de programacion
LEC-T1-3[J]G

Consola deI

programacion

r
g
Conmutador
de parada

Longitud del cable [m]

(3] 3 l Conmutador de habilitacién
—_ Ninguno
Idioma iniciale S Equipado con conmutador de habilitacion
J Japonés + Conmutador de seguridad para
E Inglés funcién «jog and test»

¢ Conmutador de parada

= El idioma mostrado se puede
|G | Equipado con conmutador de parada |

cambiar a inglés o japonés.
Especificaciones

Elemento Descripcion
300 | Conmutador Conmutador de parada, Conmutador de habilitacion (opcional)
# Para conectar la teaching box (LEC-T1-3CJGLJ) o el cable de comunicacion Longitud de cable [m] 3
para la parametrizacion del controlador (LEC-W2A-C) en el controlador, se Proteccion IP64 (excepto conector)
requiere un cable de conversién. Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a50
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
HCable I/O Peso [g] 350 (Excepto cable)
Lado del controlador Lado PLC
LEC — CN5 — =~ (N@ de terminal)
g A1 B1 A1
. Q :
Longitud del cable (L) [m] = =1 A13
1 15 8 - B
3 3 a4 | L B13 g4 Ats
5 5
Ne¢ de pin del| Colordel [Marcaen| Color de N¢ de pin del | Color del | Marca en [Color de
conector | aislamiento | el cable | la marca conector | aislamiento | el cable [a marca
. - . A1l Marrén claro | m Negro B1 Amarilo | B ® Rojo
Tamatio de conductor: AWG28 A2 Marrén claro | Rojo B2 Verdeclaro | m m Negro
A3 Amarillo u Negro B3 Verdeclaro | m ® Rojo
A4 Amarillo u Rojo B4 Gris Ll Negro
A5 Verde claro | ® Negro B5 Gris LI Rojo
A6 Verdeclaro | ® Rojo B6 Blanco L] Negro
A7 Gris u Negro B7 Blanco Ll Rojo
Peso A8 Gris u Rojo B8 Marrén claro| m m m Negro
Ref. producto | Peso [g] A9 Blanco u Negro B9 Marrén _claro BEEE Rojo
LEC-CN5-1 170 A10 Blanco u Rojo B10 Amarillo | mE = Negro
A1l Marrén claro | m m Negro B11 Amarilo | mE = Rojo
LEC-CN5-3 320 A12 Marrén claro | m ® Rojo B12 Verdeclaro | m m ®m Negro
LEC-CN5-5 520 A13 Amarilo | mm Negro B13 Verdeclaro | m m m Rojo
— Apantallamiento
16

O
2
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Controlador para motor
paso a paso Ceds

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

Forma de pedido

DI 7T
0000 o

0 Protocolo de comunicacion 6 Tipo de controlador,

EtherCAT. * EtherNet/IP

5

JXC

Con especificacion especial
Estandar sub;t-irrglon 1 1 controlador, estandar
E EtherCAT Py Py F | 1 controlador, con subfuncion STO /
9 |EtherNet/IP™| @ [ c biuncio . c bfuncis c bfunci
0N supbfuncion 0N subtuncion 0on subtuncion
P | PROFINET [ J (J STO STO STO
D | DeviceNet® | @ — @ Opcion
L 10-Link [ ] (] — Sin opciones DeviceNet
M CC-Link [} — s Con enchufe de comunicacion
de modelo recto 25
9 Montaje T | Conenchufe de comunicacién de
7 Montaje con tornillo modelo de derivacion en T
8+ Rail DIN = Selecciona «—» para cualquiera -
+1 El rail DIN no esta incluido. Debe que no sea JXCD1 ni JXCM1. K
pedirse de forma separada.
(Consulta la pagina 25.) g
e Ref. del actuador
- — - ”
Sin las especificaciones del cable y las opciones del actuador J
Ejemplo: Introduce «LEFS16B-100» Con subfuncion
para el modelo LEFS16B-100B-S100]. STO
BC | Controlador en blanco*!

+1 Requiere un software especifico (JXC-BCW)

-
Este controlador se vende como una unidad individual después de que se establezca el actuador compatible.

Asegurate de que la combinacion del controlador y el actuador es correcta.

(1) Comprueba la referencia del modelo en la etiqueta del actuador. Este valor debe
coincidir con el del controlador.

-

= Para mas detalles sobre el uso de los productos, consulta el manual de funcionamiento. Descérgalo a través de nuestro sitio web: https://www.smc.eu

-
Precauciones sobre los controladores en blanco (JXCLILILILI-BC)

Un controlador en blanco es un controlador en el que el cliente puede escribir los datos del

actuador con el que va a funcionar de forma combinada. Para realizar la escritura de datos, usa

el software de configuracion del controlador ACT Controller 2 o software especifico JXC-BCW.

* Tanto ACT Controller 2 como JXC-BCW se pueden descargar del sitio web de SMC.

e Para usar este software, realiza el pedido del cable de comunicacion para parametrizar el
controlador (JXC-W2A-C) y el cable USB (LEC-W2-U) por separado.

Requisitos de hardware
Sist. Windows®10

) ) @ ) ®

neriG (64 bits) Windows®7 Windows®8 Windows®10
ACT Controller 2

Software (Con funcién JXC-BCW) JXC-BCW

= Windows®7, Windows®8 y Windows®10 son marcas registradas propiedad de Microsoft Corporation en EE. UU.

Sitio web de SMC: https://www.smc.eu
NG J
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Caracteristicas técnicas

Modelo JXCE1 | JXCEF | JUXC91 | JXC9F | JXCP1 | UXCPF | JXCD1 | JXCL1 | JUXCLF | JXCM1
Red EtherCAT EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet® 10-Link CC-Link
Motor compatible Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
Alimentacion Tensién de alimentacion: 24 VDC =10 %
Consumo de corrinte (controlador) 200mAomenos | 130mAomenos | 200mAomenos  [100mAomenos| 100 mA o menos | 100mA omenos
Encoder compatible Incremental / Absoluto sin bateria
5 | sistema Protocolo EtherCAT*Z_ EtherNe'f/!IlD/T""*2 PF{O_F_INE_'I"‘<2 DeviceNet® IO—_Il_ink CC-Link
8 aplicable | Version-! Test de conformidad Volumen 1 (Ed!c!gn 3.14) EspeC|.f|'caC|ones Volumem(Ed}cpn 344 Version 1'1. ) Ver.1.10
E Record V.1.2.6 Volumen 2 (Edicién 1.15) Version 2.32 Volumen3 (Ediciin 1.13) |  Clase de conexién A
8 | Velocidad de . 10/100 Mbps*2 . 125/250/500 230.4 kbps 196 tps, 625 ops
§ comunicacion 100 Mbps*2 (negociacion au?omética) 100 Mbps* kbps (COM3§) 2 N:%pa;p?bps.
§ Archivo de configuracion-3 Archivo ESI Archivo EDS Archivo GSDML Archivo EDS Archivo IODD Archivo CSP+
§ Area de ocupacion Entrada 20 bytes Entrada 36 bytes Entrada 36 bytes Entrada 4, 10, 20 bytes Entrada 14 bytes 1 estacion, 2 estaciones,
&0 Salida 36 bytes Salida 36 bytes Salida 36 bytes Salidad, 12, 20, 36 bytes Salida 22 bytes 4 estaciones

Resistencia de terminacion No incluida
Memoria EEPROM
Indicador LED PWR, RUN, ALM, ERR | PWR,ALM,MS,NS [ PWR, ALM, SF,BF _ [PWRAMNMSNS| — PWR, ALM, COM [ PiR, AL, LERR,LRUN
Longitud de cable [m] Cable del actuador: 20 0 menos
Sistema de refrigeracion Refrigeracion por aire ambiental
Rango de temperatura de trabajo ['C] 0 a 55 (sin congelacién)*4
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacién)
Resistencia de aislamiento [MQ] Entre todas las terminales externas y la carcasa 50 (500 VDC)
Funcion de seguridad — STO,SS1-t — STO,SS1-t — STO,SS1-t — STO, SS1-t —
Estandares de EN61508 SIL3* EN61508 SIL3* EN61508 SIL3* EN 61508 SIL 3+
seguridad — EN62061 SIL CL3* ) — EN62061 SIL CL3® — EN62061 SIL CL3® — EN 62061 SILCL 3% —
EN 190138431 Cat3 PLe* ENI9013849-1 Cat3PLe S ENIS01340-1 Gt 3PLe EN IS0 13849+ Cat 3PLe®
Peso [g] Montaje con tornillo 220 250 210 240 220 250 210 190 220 170
Montaje en rail DIN 240 270 230 260 240 270 230 210 240 190

*1 Ten en cuenta que las versiones estan sujetas a modificaciones.
%2 Usa un cable de comunicacion apantallado con CAT5 o superior para PROFINET, EtherNet/IP™ y EtherCAT.
%3 Los archivos de configuracion se pueden descargar del sitio web de SMC.
=4 El rango de temperatura de trabajo para los productos de versién 1 del controlador y los productos de version 2 del controlador es de 0 a 40 °C. Consulta el

catalogo Web para obtener mas informacion sobre la identificacién de los simbolos de versién del controlador.
+5 El nivel de integridad de seguridad anterior es el valor max. El nivel alcanzable varia en funcion de la configuracion y del método de inspeccion del componente.

Asegurate de consultar «<Manual de seguridad: JXC#-OMY0009» para obtener mas informacién.

HEMarca registrada

EtherNet/IP™ es una marca registrada de ODVA.

DeviceNet™ es una marca registrada de ODVA.

EtherCAT® es una marca registrada y una tecnologia patentada, concedida por Beckhoff Automation GmbH, Alemania.

Ejemplo de comando de funcionamiento

Ademas de la entrada de datos de los 64 puntos maximo en cada protocolo de comunicacion, cada uno se los pardmetros se pueden modificar en tiempo real mediante el funcionamiento definido por datos numéricos.
* Se pueden usar valores numéricos distintos de «Fuerza de desplazamiento», «Area 1» y «Area 2» para realizar la operacion segun las instrucciones numéricas de JXCL1.

<Ejemplo de aplicacion> Movimiento entre 2 puntos

Ne Modo de movimiento | Velocidad | Posicién | Aceleracion | Deceleracion | Fuerza de empuje | Disparador LV | Vel. de empuje| Fuerzade desplazamiento | Area 1 | Area 2 | En posicién
0 1: Absoluto 100 10 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0.50
1 1: Absoluto 100 100 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0.50

<Funcionamiento definido por n2 de pasos>

Secuencia 1:
Secuencia 2:
Secuencia 3:

la sefial DRIVE.

Secuencia 4:

Instruccion de activacion del servoaccionamiento
Instruccion para retorno al origen
Especificar el n® de bloques de movimiento 0 para introducir

Especificar el n® de bloques de movimiento 1 tras

desconectar temporalmente la sefial DRIVE para introducir
la sefial DRIVE

Esta misma operacion se puede realizar con cualquier comando de funcionamiento.

<Funcionamiento definido por datos numéricos>
Secuencia 1: Instruccién de activacion del servoaccionamiento

Secuencia 2: Instruccién para retorno al origen

Secuencia 3: Especificar el n® de bloques de movimiento 0 y activar la

etiqueta de instrucciones de entrada (posicion).

Entrada 10

en la posicion objetivo. A continuacion, la etiqueta de

arranque se activa.

Secuencia 4: Activar el n® de bloques de movimiento 0 y la etiqueta de
instrucciones de entrada (posicién) para cambiar la posiciéon

Secuencia 1= ’

Secuencia 2—

Secuencia 3-

Secuencia 4- ’

0

R ] |

> |
I d -
10 100

objetivo a 100 mientras la etiqueta de arranque esta activa.
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Coémo montar los productos

a) Montaje con tornillo (JXC[17-[], b) Montaje en rail DIN (JXC[118-1, JXCLIF8-[)
JXCOF7-0) (instalacion con el rail DIN)

(instalacion con dos tornillos M4)

El rail DIN esta bloqueado.

toma a tierra

Cable de
Direccién de montaje toma a tierra P ===
° ! P b
; \ Rail DIN i
° i | !
—> . Cablede [ J] Cable de 1o -

) B ] toma a tierra
Direccién de montaje

Engancha el controlador en el rail DIN y presiona la palanca
de seccion A en la direccion de la flecha para bloquearlo.

% Cuando se utiliza el tamafo 25 o mas de la serie LE, el espacio entre los controladores debe ser de 10 mm o mas.

Rail DIN L
AXT100-DR-[J 125 1525 75
(Paso)
* Para O, introduce un nimero de los indicados en la linea «N®» de la tabla siguiente. ”m’
Consulta el esquema de dimensiones de montaje en la pagina 20 a 22. CP - &l &
,Ebgbebebebebebeé Ia ol i e
T = <
1.25
Dimensiones L [mm)]
Ne. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |1105| 123 | 1355 | 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 | 210.5 | 223 | 235.5 | 248 | 260.5
Ne. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 | 2855 | 298 | 310.5| 323 | 3355 | 348 | 360.5| 373 |385.5| 398 |410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5 | 473 | 4855 | 498 | 510.5

Adaptador de montaje en rail DIN
LEC-3-DO0 (con 2 tornillos de montaje)

Debe utilizarse si posteriormente se va a montar el adaptador para montaje en rail DIN sobre un controlador de modelo de montaje con tornillo.

19-1
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serie JXCELI/9LI/PLI/D1/LLI/M1

Dimensiones

JXCE1/JXC91

67 (11.5)
N
fﬁ@
o
ol D
RE:
: } 8
|
1« se puede
montar en
rail DIN
(835 mm)
JXCP1/JXCD1
67 (11.5)
120,
ﬁ:@
Y
<
Y] o)
RE:

20

@45
Para montaje del cuerpo
(Montaje con tornillo)

JXCE1

35
32.5

JXC91

4.5

193.2 (cuando se retira el rail DIN)

187.3 (cuando se bloquea el rail DIN)

193.2 (cuando se retira el rail DI

187.3 (cuando se bloquea el rail DIN)

A
.(—E
=| o
© [t}
S| © )
R 3| 8 R o
~— .g (_g. - —
Bl 2
ol 8
ol 8
2l g
< >
3| O
3| L
~ »
NI N
g e
175
/.45
Para montaje del cuerpo Para montaje del cuerpo
(Montaje con tornillo) (Montaje con tornillo)
JXCP1 JXCD1
35 35
J45 32.5 D45 32.5
2
¥
b
D ¥
b
P!
e
[te) g [te)
? o E— R g ——

193.2 (cuando se retira el rail DIN)

187.3 (cuando se bloquea el rail DIN)

175
4.5
Para montaje del cuerpo
(Montaje con tornillo)

175

4.5
Para montaje del cuerpo
(Montaje con tornillo)




Controlador para motor paso a paso Serie JX CE |:|/ 9 |:|/ P |:|/ D 1/ L |:|/ M 1

Dimensiones

JXCL1

JXCM1

67

(11.5)

77

84.2

64.2

|

e
T
|

1

|

67

1.2

i * Se puede

montar en
rail DIN
(35 mm)

84.2

64.2

|

[T}
(]

T
'

-
=4

(77)

* Se puede
montar en
rail DIN
(35 mm)

45 35
Para montaje del cuerpo 32.5
(Montaje con tornillo)

z
Zla
5|3
S 3
| ©
IR
a| 3| o| @
| O] | &N
Bl S| ~| ©
- O —
3 8
o
3|8
c| c
S| <
3|3
NI ™
8|5
|
17.5
4.5
Para montaje del
cuerpo
(Montaje con tornillo)
045 35
Para montaje del cuerpo 325

(Montaje con tornillo)

Etiqueta de
la referencia
del actuador

170
152.5

193.2 (cuando se retira el rail DIN)
187.3 (cuando se bloquea el rail DIN)

1]
or| [ »
L
o]
P
=i
17.5
4.5
Para montaje del
cuerpo

(Montaje con tornillo)
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/9LY/PLI/D1/LLI/M11

Dimensiones
JXCEF o JXCLF
67 (11.5) Y Xs 35
12| .
P —
( o

104.2

64.2

Adaptador de montaje

en rail DIN

67

(11.5)

L
—
( )
M N
3
a
3
W:: 83
i1
. ©
77

Adaptador de montaje

en rail DIN

22

o ©
ol N
D~
C\l,\' ~—
™ o
| N
a

JXCOF

213.2

190
172.5

207.3

97

75, 35
325

|

|

(@EUT et
X100|
Xifo|

181

181

190
172.5

213.2
207.3

213.2

190

207.3

181

17.5
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Cable del actuador
[Cable robético, cable estandar para el motor paso a paso (Servo/24 VDC)]

LE-CP- _D LE-CP-é/Longitud del cable: 1.5m,3m,5m

Lado del controlador

ConectorC  (14.2)  (Ne de terminal)

Longitud del cable (L) [m] (Ve determin) 220 T ACTREY @ SN = A
o TE A1 Bl o — Q z 5
' ST
3 3 A6 =B = == ©
5 5 (a7) Conector A -
8 g1 : (30.7) )
10*1 .
Q = LE-CP- § B/Longitud del cable: 8 m, 10 m, 15m, 20 m  Lado del controlador
C 20 (1 Bajo demanda) _ Conector C_ (14.2) (N2 de terminal)
+1 Bajo demanda ) L | act 9 E
(Sc'flo cable robético) g:‘: de term|r‘13a1|) w vador g‘ ﬁg ; "'EE g
Tipo de cable ¢ [ ; l ,':i ‘ \_};E{ — (13.5)
[ cable robstico AG =T B6 == = - i
(Cable flexible) (14.7) ConectorA o
S Cable estandar (30.7) =
Peso
Ref. producto Peso [g] Nota A B-1 Marron 2
LE-CP-1-S 190 A A1 Rojo 1
LE-CP-3-S 280 Cable estandar g ,‘2:3 ,Z‘:qr:rwli g
LE-CP-5-S 460 COM-A/COM B-3 i Verde 3
LE-CP-1 140 COM-B/— A-3 Azul 4
LECPe T a0 paralamionts[Gordelcabf
- Vce B-4 R - i Marrén 12
::E-g::-i 790 Cable robético GND A ,’ ! ,’ \ I Negro 13
=GP 980 2 BS T OO e !
LE-CP-B 1460 A AS — —— NN;g:j,a 6
LE-CP-C 1940 B A6 A} / ! = / Negro 8
,,,,,,,,,,,,,,,,,,, s

[Cable robético, cable estandar con bloqueo y sensor para el motor paso a paso (Servo/24 VDC)]

LE-CP-[1]-B _D LE-CP- é/Longitud del cable: 1.5m, 3 m, 5 m

Lado del actuador Lado del controlador
. (Ne de terminal) Conector A | ConectorC  (142)  (N° inal
Longitud del cable (L) [m] MBI < % S onector ( (N de terminal)
1 15 A6 !ill.l B6 Ei N K \ -6 (13,
3 3 Al Bl & == ! ) _
5 5 AS@BS st ] = - e
wn
8 8" (14.7) (30.7) [\ConecorB. o 1)
Q 1o LE-CP- 48 /Longitud del cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
15% . .
c 50+ (+1 Bajo demanda)L N Lado del controlador
ado del actuador »| 0 —_—
%1 Baljo demandal . (N2 de terminal) Conector A g 8
(s6lo cable robético) Al F=-B1 — S =
A6 IE"I B6 EI | SSSS
Con bloqueo y sensor e p— ====

Al ] 1 [ s
= N
Tipo de cablee A3@B3 = L comcor8 B
_ Cable robdtico (14.7) (30.7) —""—
(Cable flexible) N2 de terminal N2 de terminal
S Cable estandar Senal del conector A Color del cable ' oneciorC
A B-1 Marrén 2
A A-1 Rojo 1
Peso B B-2 Naranja 6
B A-2 Amarill 5
LREef.cr;;o;ju;tos Pezj([)g] Nota COM-A/COM B3 J::geo 3
-CP-1-B- COM-B/— A-3 Azul 4
LE-CP-3-B-S 380 Cable estandar i N o fomina]
LE-CP-5-B-S | 630 - - (e e Cg:gzggpg
CcC - arron
LE-CP-1-B 190 GND A4 A A I Negro 13
LE-CP-3-B 360 A B5 — — Rojo 7
LE-CP-5-B 590 g g'g 7 T ! NNeg“? g
-l - . At - aranja
tE g: gBB 1228 Cable robdtico B A-6 \¢i 77777777777 ‘7\/’ t Negro 8
e _ N2determipal| 77777 7 — 3
LE-CP-B-B 1920 Seal del conector B
Lol 2620 T I 06 'C Gl :
Bloqueo (-) A-1 ] Negro 5
I D ‘00 Gl L 1
Sensor (-) A-3 { Azul 2

SMC =
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serie JXCELI/9LI/PLI/D1/LLI/M1

Opciones: Cable del actuador

[Cable robdtico para encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)]

LE-CE-

. Conector A
LonqlllUd del Cﬂbl: (IE:) [m] (N2 de terminal) & ConectorB @
. - 0
3 3 1 e =
3 |EEE] N o {
5 5 TEED o m \
8 8*1 4 = N
A 10* ©
B 15+ 8
1
C 20 (30.7), L
«1 Bajo demanda
Peso ~ N2 de terminal N2 de terminal
i del conector A (Clalar 6lell eElils del conector C
Ref. producto Peso [g] Nota A B-1 Marron 2
LE-CE-1 190 A A1 Rojo 1
LE-CE-3 360 B B-2 Naranja 6
LE-CE-5 570 B A-2 Amarillo 5
LE-CE-8 900 Cable robético COM-A/COM B-3 Verde 3
LE-CE-A 1120 COM-B/— A-3 Azul 4
5 T N.2 de terminal . N.2 de terminal
LE-CE-B 1680 ekl del conector B - Apantallamiento Color del cable | 4 gonectorD
LE-CE-C 2210 Vee B-1 = : C C C : = Marrén 12
GND A-1 L H L - Negro 13
A B2 — — Rojo 7
A 2 000 g S
: ' 000 e
| B Mg
SD- (TX) A4 — Ava Negro 10
i e -1 Negro 3

[Cable robdético con bloqueo para encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)]

LE-CE-[1]-B

Conector A
. (N© de terminal) §. Conector B o (14.2)
Longitud del cable (L) [m] , AB = g Conector D (N de terminal)
— s il
I L.EE EN = (13.5)
5 5 ‘1‘. - = ;\ 1 g2
3 'gg'm m | B b) [ ——— o EEII
8 g1 AB ~ <) T 158 16
A 10%1 (14.7) =) Conector C (10)
B 15+ (30.7) L | a1
C 20%1
=1 Bajo demanda
Con bloqueo Yy sensor e - N.2 de terminal N.2 de terminal
St del conector A (Clalr Glsll elals del conector D
A B-1 Marrén 2
A A1 Rojo 1
Peso B *s Amarts |5
Ref. producto Peso [g] Nota COM-A/COM B3 Verde 3
LE-CE-1-B 240 COM-B/I— A3 Azul 4
LE-CE-3-B 460 - o —
LE-CE-5-B =40 Seal |l Gecns _ Apantallamiento Color del cable| ¢ S
LE-CE-8-B 1170 Cable robético e 2 OO0 Marrén v
LE-CE-A-B 1460 A - [ [ Ff;;f >
LE-CE-B-B 2120 A e OO0 Nogro 5
LE-CE-C-B 2890 B B-3 - - Naranja 9
SD+B(RX) gj L] L] A’\r‘:agr:ﬁo 181
SD- (TX) A4 ‘\L,’ XK ‘\/,’ Negro 10
Sefial Nedeterminall 77T Negro 8
del conector C
Bloqueo (+) B-1 Rojo 4
Bloqueo (-) A-1 >OOO< Negro 5
Sensor (+) B-3 Marrén 1
Sensor (-) A-3 >OOO< Azul 2
24
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Opciones

Il Cable de comunicacion para la configuracion del controlador
(D Cable de comunicacién JXC-W2A-C

Eﬁ

51 3000

32

# Se puede conectar directamente al controlador.

(2 Cable USB LEC-W2-U

8 o i il -
2| = == === d

(3 Kit de parametrizacién del controlador JXC-W2A

El kit incluye un cable de comunicacion (JXC-W 2 A-C) y un
cable USB (LEC-W2-U)

<Software de configuracion del controlador/Driver USB>
- Software de configuracion del controlador

- Driver USB (para JXC-W2A-C)

Descargar del sitio web de SMC: https://www.smc.eu

Requisitos de hardware
Windows®7, Windows®8.1, Windows®10

Sist. operativo
Comunicacion
Interfaz

Display
* Windows®7, Windows®8.1 y Windows®10 son marcas registradas
propiedad de Microsoft Corporation en EE. UU.

Puertos USB 1.1 0 USB 2.0

Resolucion 1024 x 768 o0 mas

M Cable de conversion P5062-5 (longitud del cable: 300 mm)

T —

300

+ Para conectar la teaching box (LEC-T1-3LJGLJ) o el cable de comunicacion
para la parametrizacién del controlador (LEC-W2A-C) en el controlador, se
requiere un cable de conversion.

H Adaptador para montaje en rail DIN LEC-3-D0

* Con 2 tornillos de montaje

Debe utilizarse si posteriormente se va a montar el adaptador para montaje
en rail DIN sobre un controlador de modelo de montaje con tornillo.

HRail DIN AXT100-DR-[]

« Para [, introduce un numero de los indicados en la linea «N2» de la
tabla de la pagina 22.
Consulta el esquema de dimensiones de montaje en las pags. 20 y 22.

O

H Consola de programacion
LEC-T1-3[J]|G

Consola de
programacion

Longitud de cable [m]

Conmutador de I 4
habilitacién | Ik
—\. —

(opcional)

Conmutador
de parada

Conmutador de habilitacion

3] 3 |

Ninguno

S Equipado con conmutador de habilitacion

Idioma inicial ®
J Japonés
E Inglés

*

Conmutador de seguridad para
funcién «jog and test»

e Conmutador de parada

+ El idioma mostrado se puede
cambiar a inglés o japonés.

@ Equipado con conmutador de parada ‘

Especificaciones

Elemento Descripcion
Conmutador Conmutador de parada, Conmutador de habilitacion (opcional)
Longitud de cable [m] 3
Proteccion IP64 (excepto conector)

Rango de temperatura de trabajo [°C]

5a50

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Peso [g]

350 (Excepto cable)
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Serie JX CE

Opciones

/9L /PLI/D1/LLI/M1

H Enchufe de alimentacion JXC-CPW

# El enchufe de alimentacién es un accesorio.

@D caav @ ov
®©6e®
®® 0 @ Mm24v (B N.C.
® EMG (8 LKRLS
Conector de alimentacion
Nombre del terminal Funcién Detalles
Alimentacion comun| Los terminales M 24V, C 24V, EMG y LK
ov
-) RLS son comunes (-).
M 24V | Alimentacion del motor (+)| Alimentacion del motor del controlador (+)
C 24V |Alimentacion de control (+)| Alimentacion (+) de control del controlador
EMG Parada (+) Terminal de conexion del circuito de parada externa
LK RLS Desbloqueo (+) | Terminal de conexidn del interruptor de desbloqueo

H Conector enchufable de comunicacion

Para DeviceNet™

Modelo recto Modelo de
derivacionen T

JXC-CD-T

JXC-CD-S

Para 10-Link

Modelo recto
JXC-CL-S

# El conector enchufable de comunicacion

para |O-Link es un accesorio.

Para CC-Link
Modelo recto Modelo de derivacionenT ~ Conector enchufable de

LEC-CMJ-S LEC-CMJ-T

26

Conector enchufable de
comunicacion para DeviceNet™
Nombre del terminal
V+
CAN_H
Purga
CAN_L
V_

Detalles
Alimentacion (+) para DeviceNe{™
Cable de comunicacion (alto)
Cable de puesta a tirralCable apantalldo
Cable de comunicacion (bajo)
Alimentacion () para DeviceNet™

Conector enchufable de
comunicacion para IO-Link

Nedeterminal | Nombre delteminel | Detalles
1 L+ +24 V
2 NC N/D
3 L- ov
4 c/Q Sefal 10-Link

comunicacion para CC-Link

Nombre del teminal Detalles
DA Linea de comunicacion CC-Link A
DB Linea de comunicacion CC-Link B
DG Linea de puesta a tierra CC-Link
SLD | Apantallamiento CC-Link
FG Toma de tierra

N

M Conector de sefial STO JXC-CSTO

®
@
®
®
®
Conector de sefal STO
N.2 de pin | Nombre de la senal Detalles
1 24V Salida +24 V (max. 100 mA)
2 STO1 Entrada STO 1
3 STO2 Entrada STO 2
4 Retroalimentaciéon 1| Sefal de retroalimentacién de STO1
5 Retroalimentacién 2| Sefal de retroalimentacion de STO2




serie JXC51/61/EC1/91/P1/D1/LC1/M1
Precauciones relacionadas con las
diferentes versiones del controlador

Los parametros internos no son compatibles si la versién del controlador de la serie JXC es diferente.

B Su se usa el modelo JXC1-BC, usa la ultima versién del JXC-BCW (herramienta de escritura de parametros).

B Actualmente hay 3 versiones disponibles: productos de la versiéon 1 (V1.0 o S1.0), productos de la versiéon 2 (V2.0 o S2.00) y
productos de la version 3 (V3.1 o S3.0J). Ten en cuenta que para escribir un archivo de copia de seguridad (.bkp) en otro controlador
con la serie JXC-BCW, tiene que ser la misma version que el controlador que creé el archivo. (Por ejemplo, un archivo de copia de
seguridad creado por un producto de la version 1 solo se puede escribir con otro producto de la versién 1, etc.).

Identificacion de simbolos de version

Serie JXCUIL, productos version V3. o S3.0]

XR XRT1.0

Modelos aplicables Modelos aplicables
Serie JXC91[] Serie JXC51[]
Serie JXC61[]

Q Serie JXCE]
= | Serie JXCPLI
~| Serie JXCD1
~— '\l Serie JXCLL]
§ ~ Serie JXCM1
-~
S \ Simbolo de version
S § Serie JXCLIJ, productos versién V2.1 o S2.0J

/

we i2:) we (S22

Modelos aplicables Modelos aplicables
Serie JXC91[] Serie JXCELI
Serie JXCPLI
Serie JXCD1
Serie JXCLLI

Serie JXCI, productos versiéon V1.[J o S1.[]

Modelos aplicables Modelos aplicables

Serie JXC91[] Serie JXCEL]
Serie JXCPL]
Serie JXCD1
SerieJXCLL]
Serie JXC5H
Serie JXC6H

smc 27
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Serie JXC51/61/EL_1/91/P_1/D1/LL /M1

Controlador virgen Versiones y tamanos de actuador eléctrico de tipo encoder absoluto sin bateria aplicables
B El rango de tamafos de actuador eléctrico de tipo encoder absoluto sin bateria aplicables varia en funcién de la versién del

controlador. Asegurate de confirmar la version del controlador antes de usar un controlador virgen.

Controlador virgen Versiones / Tamaios de actuador eléctrico aplicables (Serie JXCI1/JXCLIF)

Controlador virgen Tamanfo de actuador eléctrico aplicable
Serie (:fr:fri;gg:r LEFSLIE | LEFBLIE |LEKFSLIE | LEYLIE |LEYCIE-X8 | LEYGLIE | LESLCIE | LESHLCIE | LESYHCIE | LERCIE | LEHFCIE
Version 3.4
. V3.4,53.4) | 25,32, | 25,32 25, 32 25,32
Serie JXC91 ( e e e e
Serie JXCD1 Versién 3.5 40 40 40 40 16,25
Serie JXCE1 | (V3.5,83.5)
Serie JXCP1 Version 3.6
Serie JXCL1 : 16,25, | 16,25, 16, 25, 16, 25,
(V36,S36)0| 45 4q | 32 40 32, 40 32, 40 8,16,25
superior
Version3.4 | 25,32, | 25,32, | "o’ | 25,32 | e | 2882 | 25 | 2 | | 50 | 3240
(V3.4, S3.4) 40 40 40 40 ’
Serie JXCM1
Serie JXC51/61 | \/15i6n 3.5
(V3.5, 83.5) o
superior 16,25, | 16, 25, 16, 25, 16, 25,
32,40 | 32,40 32,40 32, 40 8,16,25
. Todas las
Serie JXCLIF versiones
Controlador virgen Versiones / Tamaios de actuador eléctrico aplicables (Serie JXC[IH)
Controlador virgen Tamafio de actuador eléctrico aplicable
. Version de
Serie controlador LEFSLIG LEKFOIG LEYLIG LEG LESYHLIG
Serie JXCO9H
Serie JXCEH IZ?:;;:ZZ 16, 25, 32, 40 16, 25, 40 8,16, 25
Serie JXCPH
Version 1.0 25, 32, 40 25, 32, 40 25, 40 25, 32, 40 16, 25
Serie JXC5H/6H Version 1.1 16, 25, 32, 40 16, 25, 40 8,16, 25
0 superior

28




A Normas de seguridad

El objeto de estas normas de seguridad es evitar situaciones de riesgo y/o dafo del equipo.
Estas normas indican el nivel de riesgo potencial mediante las etiquetas "Precaucion",

"Advertencia" o "Peligro". Todas son importantes para la seguridad y deben de seguirse
junto con las normas internacionales (ISO/IEC) "y otros reglamentos de seguridad.

Precaucion indica un peligro con un bajo nivel de riesgo

que, si no se evita, podria causar lesiones leves o
moderadas.

/\ Precaucion:

Advertencia indica un peligro con un nivel medio de

/A Advertencia:

o la muerte.

A\ Peligro:

/\ Advertencia

1. La compatibilidad del producto es responsabilidad de la persona que disefa
el equipo o decide sus especificaciones.

Puesto que el producto aqui especificado puede utilizarse en diferentes
condiciones de funcionamiento, su compatibilidad con un equipo determinado
debe decidirla la persona que disefia el equipo o decide sus especificaciones
basandose en los resultados de las pruebas y andlisis necesarios. El rendimiento
esperado del equipo y su garantia de seguridad son responsabilidad de la
persona que ha determinado la compatibilidad del producto. Esta persona debe
revisar de manera continua la adaptabilidad del equipo a todos los elementos
especificados en el anterior catalogo con el objeto de considerar cualquier
posibilidad de fallo del equipo.

. La maquinaria y los equipos deben ser manejados sélo por personal
cualificado.
El producto aqui descrito puede ser peligroso si no se maneja de manera
adecuada. El montaje, funcionamiento y mantenimiento de maquinas o equipos,
incluyendo nuestros productos, deben ser realizados por personal cualificado y
experimentado.

. No realice trabajos de mantenimiento en maquinas y equipos, ni intente
cambiar componentes sin tomar las medidas de seguridad correspondientes.
1. La inspeccion y el mantenimiento del equipo no se deben efectuar hasta

confirmar que se hayan tomado todas las medidas necesarias para evitar la
caida y los movimientos inesperados de los objetos desplazados.

2. Antes de proceder con el desmontaje del producto, asegurese de que se hayan
tomado todas las medidas de seguridad descritas en el punto anterior. Corte la
corriente de cualquier fuente de suministro. Lea detenidamente y comprenda
las precauciones especificas de todos los productos correspondientes.

3. Antes de reiniciar el equipo, tome las medidas de seguridad necesarias para
evitar un funcionamiento defectuoso o inesperado.

. Contacte con SMC antes de utilizar el producto y preste especial atencion a
las medidas de seguridad si se prevé el uso del producto en alguna de las
siguientes condiciones:

1. Las condiciones y entornos de funcionamiento estan fuera de las
especificaciones indicadas, o el producto se usa al aire libre o en un lugar
expuesto a la luz directa del sol.

2. El producto se instala en equipos relacionados con energia nuclear,
ferrocarriles, aeronautica, espacio, navegacion, automocion, sector militar,
tratamientos médicos, combustion y aparatos recreativos, asi como en equipos
en contacto con alimentacion y bebidas, circuitos de parada de emergencia,
circuitos de embrague y freno en aplicaciones de prensa, equipos de seguridad
u otras aplicaciones inadecuadas para las caracteristicas estandar descritas en
el catalogo de productos.

3. El' producto se usa en aplicaciones que puedan tener efectos negativos en
personas, propiedades o animales, requiere, por ello un andlisis especial de
seguridad.

4. Si el producto se utiliza un circuito interlock, disponga de un circuito de tipo
interlock doble con proteccion mecanica para prevenir averias. Asimismo,
compruebe de forma periddica que los dispositivos funcionan correctamente.

/\ Precaucion

. Este producto esta previsto para su uso industrial.
El producto aqui descrito se suministra basicamente para su uso industrial.
Si piensa en utilizar el producto en otros ambitos, consulte previamente
con SMC.
Si tiene alguna duda, contacte con su distribuidor de ventas mas cercano.

riesgo que, si no se evita, podria causar lesiones graves

1) ISO 4414: Energia en fluidos neumaticos — Normativa general

para los sistemas.

ISO 44183: Energia en fluidos hidraulicos — Normativa general
para los sistemas.

IEC 60204-1: Seguridad de las maquinas — Equipo eléctrico de

las maquinas. (Parte 1: Requisitos generales)
ISO 10218-1: Manipulacién de robots industriales - Seguridad.
etc.

Peligro indica un peligro con un alto nivel de riesgo que,
si no se evita, podria causar lesiones graves o la muerte.

Garantia limitada y exencion de
responsabilidades. Requisitos de
conformidad

El producto utilizado esta sujeto a una "Garantia limitada y

exencion de responsabilidades" y a "Requisitos de
conformidad". Debe leerlos y aceptarlos antes de utilizar el

producto.

Garantia limitada y exencion de
responsabilidades

1. El periodo de garantia del producto es de 1 afo a partir de la
puesta en servicio o de 1,5 afios a partir de la fecha de
entrega, aquello que suceda antes. ? Asimismo, el producto
puede tener una vida Util, una distancia de funcionamiento o
piezas de repuesto especificadas. Consulte con su
distribuidor de ventas mas cercano.

2. Para cualquier fallo o dafio que se produzca dentro del

periodo de garantia, y si demuestra claramente que sea
responsabilidad del producto, se suministrara un producto
de sustitucion o las piezas de repuesto necesarias. Esta
garantia limitada se aplica Unicamente a nuestro producto
independiente, y no a ningun otro dafio provocado por el
fallo del producto.

3. Antes de usar los productos SMC, lea y comprenda las

condiciones de garantia y exencion de responsabilidad
descritas en el catalogo correspondiente a los productos
especificos.

2) Las ventosas estéan excluidas de esta garantia de 1 afio. Una ventosa

es una pieza consumible, de modo que esté garantizada durante un
afio a partir de la entrega. Asimismo, incluso dentro del periodo de
garantia, el desgaste de un producto debido al uso de la ventosa o el
fallo debido al deterioro del material elastico no esté cubierto por la
garantia limitada.

Requisitos de conformidad

1. Queda estrictamente prohibido el uso de productos SMC con
equipos de produccion destinados a la fabricacion de armas
de destruccion masiva o de cualquier otro tipo de armas.

2. La exportacion de productos SMC de un pais a otro esta

regulada por la legislacion y reglamentacion sobre seguridad
relevante de los paises involucrados en dicha transaccion.
Antes de enviar un producto SMC a otro palis, asegurese de
que se conocen y cumplen todas las reglas locales sobre
exportacion.

/\ Precaucion

Los productos SMC no estan disefiados para usarse como
instrumentos de metrologia legal.

Los productos de mediciéon que SMC fabrica y comercializa
no han sido certificados mediante pruebas de homologacion
de metrologia (medicion) conformes a las leyes de cada pais.
Por tanto, los productos SMC no se pueden usar para
actividades o certificaciones de metrologia (medicién)
establecidas por las leyes de cada pals.

A Normas de seguridad Lea detenidamente las "Precauciones en el manejo de productos SMC" (M-E03-3) antes del uso.
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