Neu
Elektrischer Antrieb (€ K

Siehe Seite 25 fir Details.

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Verbesserte Staub- und
Strahlwasserbe S tandlgkelt

\

Die Offnungen an der
/ Unterseite sind mit
. speziellen verschleiBfesten
». Dichtungsbéndern
. versehen

Mit integriertem batterielosen Absolut-Encoder
©® Nachdem die Spannungsversorgung wiederhergestellt ist,

kann ein Neustart von der letzten Stopp-Position aus erfolgen.
® Reduzierter Wartungsaufwand (keine Wartung bzw.
kein Austauschen der Batterien erforderlich)

Spezielles verschleiBfestes
Dichtungsband

Schrittmotor-Controller serie JXCL]
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

M Direkteingangstyp
<Feldbussysteme> EtherCAT‘- Ethen\et/IP i%%%gg Devicei'et

M Schrittdaten-Eingabetyp

Serie LEFSW

CAT.EUS100-163A-DE



| Staubdicht/strahlwassergeschutzt (erfiiit IP65) | Schlittenausfiihrung serie LEFSW

L
a

Staubdichter und strahlwasserbestandiger
Antrieb (erfiint IP65*") in Schlittenausfithrung :§

*1 Erfullt IP65
Das staub- und strahlwasserdichte Gehause des Motors entspricht der Schutzart IP65.
Da der Antrieb eine Offnung hat, kann die Schutzart IP65 fiir das Antriebsgehduse nicht gewahrleistet werden.

An der Unterseite ist eine spezielles verschleiBfestes - . =
Dichtungsband montiert, das das Eindringen von Staub

.
o -

und Wasser in das Innere des Produkts verhindert.

Schlitten

Von vier Seiten
montierbar

Montage unten

Aluminiumgeh&use
Schitzt den Motor

/‘; 5
2 Max. 65 kg
| Metallanschliisse

Eindringen von Staub und Wasser

Hohere Bestandigkeit M ax. 1 2 00 m m*s

Leicht zu entfernen und austauschbar

*2 GroBe 40, Steigung B *3 GroBe 40

N

SVC



 Staubdicht/strahlwassergeschutzt (erfiilit IP65)

Schlittenausfuhrung serie LEFSW

Ahnliche Produkte

Staubdicht/strahlwassergeschitzt (erfiilit IP65/erfiilit IP67), staubdicht/
strahlwassergeschutzt (erfiilt IP65)

Staubgeschiitzt / Wasserfest Batterieloser

Serie

Erfallt IP65/ IP67

Erfallt IP65

GroBe

Absolut-
Encoder
(Schrittmotor 24 VDC

Inkremental
(Schrittmotor 24
VDC)

Inkremental
(Servomotor 24
VDC)

AC-
Servomotor

Seite

Serie

16
25
32
40

25
32
40

Leitungsanschluss

—
(0

LEY-X7
&

Leitungseingang & o5
32

= 40

25
32

63

O
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Controller Serie JXCLI

System-Aufbau

Vom Kunden bereitzustellen

® 1 )
Schlittenausfiihrung =
- SPS
P4
- -‘/" ~— \‘
- = Spannungsversorgung
& fiir 1/0-Signal 24 VDC
Y 91/0-Kabel
@ Controller

Bestell-Nr.
LEC-CN5-0J

i Zu parallelem I/O-Anschluss
@ Antriebskabel*'
Robotikkabel
LE-CE-[1-X4

*1 Kann als Option hinzugefiigt werden.
Siehe Seite ,Bestellschlissel” des

Antriebs.
Vom Kunden bereitzustellen Zu PWR
Spannungsver- @
sorgung fr Schrittdaten-Eingabe Kommunikationskabel @-------
Controller 24 VDC . . JXC51/61 3m)
@ Steckverbinder fiir g
Spannungsversorgung
(Zubehor)
Optionen
@ Teaching-Box @ Kommunikationskabel fiir Controller-Einstellung @ Adapterkabel*?
(Mit 3-m-Kabel) Kommunikationskabel: JXC-W2A-C P5062-5
USB-Kabel : LEC-w2-U (0,3m)
LEC-T1-301G <Controller-Software/USB-Treiber>
- . Controller-Software Das Adapterkabel kann zum
2 couculE - USB-Treiber (fiir JXC-W2A-C) Anschluss dieses Controllers an
- ! * Herunterladen von der SMC Website: die optionale Teaching-Box
| https://www.smc.eu [LEC-T1] verwendet werden, die

mit der Serie LEC angeboten wird.

@ USB-Kabel
(A-mini,
Ausflihrung B)

@ Adapterkabel
08 m)

*2 Ein Adapterkabel ist auch erforderlich, um die Controller der Serie JXC[J1 und das Kommunikationskabel der Serie LECL] (LEC-W2A-C)
miteinander zu verbinden.
(Ein Adapterkabel wird fiir das JXC-W2A-C nicht benétigt)

O
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Controller Serie JXCLI

System-Aufbau/Feldbussysteme

(EtherCAT/EtherNet/IP™/PROFINET/DeviceNet®/IO-Link/CC-Link-Ausfiihrung mit direkter Eingabe)

o
Schlittenausfiihrung

-~

@ Antriebskabel
Robotikkabel

=
T

Vom Kunden Vom Kunden Vom Kunden Vom Kunden Vom Kunden
bereitzustellen bereitzustellen bereitzustellen bereitzustellen bereitzustellen
SPS SPS SPS SPS 10-Link Unit
Vom Kunden Vom Kunden Vom Kunden Vom Kunden Vom Kunden
bereitzustellen bereitzustellen bereitzustellen bereitzustellen bereitzustellen
Sicherheitsein- Sicherheitsein- Sicherheitsein- SPS Sicherheitsein-
richtung richtung richtung m richtung
Mit STO- Mit STO- Mit STO- Mit STO-
Unterfunktion Unterfunktion Unterfunktion Unterfunktion
EthercAT™ | EthercAT= Etheri'et/IP || Etheritet/IP P P Deviceitet CCink Q10-Link @10-Link

] ' Zu seriellem
V\IIO-Anscthss
I .. Zuseriellem
i i l/0-Anschluss
JXCM1 JXCL1 = 2
JXCLF
Zu PWR ;

@ Steckverbinder fiir T (N
Spannungsversorgung - ~.---@ Steckverbinder @ Steckverbinder
(Zubehor) STO-Signal JXC-CSTO STO-Signal JXC-CSTO
(Zubehdr) (Zubehor)

Vom Kunden

bereitzustellen H

Spannungs‘ler_ E é .............................. E ........ H
sorgung fiir @ Steckverbinder @ Steckverbinder @ Steckverbinder
Controller 24 VDC fiir DeviceNet® fir CC-Link fir 10-Link
RS JXC-CD-S SR LEC-CMJ-S RDLEl) JXC-CL-S
T-Verzweigung ) (ool o5y § WECETE] LEC-CMJ-T | (Zubehor)
Kommunikationskabel @---
@m)
I e]]]_
|
Optionen
@ Teaching-Box @ Kommunikationskabel fiir Controller-Einstellung @ Adapterkabel*?
(Mit 3-m-Kabel) Kommunikationskabel: JXC-W2A-C P5062-5
USB-Kabel : LEC-W2-U (0,3m)
<Controller-Software/USB-Treiber>
— . Controller-Software Das Adapterkabel kann zum

e | - USB-Treiber (fiir JXC-W2A-C) Anschluss dieses Controllers an

!J * Herunterladen von der SMC Website: die optionale Teaching-Box

( https://www.smc.eu [LEC-T1] verwendet werden, die

[ 'a' ~ % mit der Serie LEC angeboten wird.

29

e 7

HH [0 REED =

~'1-J @ USB-Kabel =

e (A-mini, Ausfihrung B) @ Adapterkabel
L PC 08 m)

*1 Ein Adapterkabel ist auch erforderlich, um die Controller der Serie JXCOOO und das Kommunikationskabel der Serie LECL] (LEC-W2A-C) miteinander zu verbinden.
(Ein Adapterkabel wird fir das JXC-W2A-C nicht benétigt)

O
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Elektrischer Antrieb
Schlittenausfuhrung

(Stavbdichtsiratwassergeschiiz eriar Pes) ) Schlittenausfuhrung serie LEFSW

~

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

TYPENAUSWERI -+ttt S.7

BESTEIISCRITISSEI -+ -+ vvereeeteemte it ettt ettt et ettt ettt et e et ettt a bt et bt h et h e ee e eh e et e H o2k b koo b h Lokt h Rt h bbbttt S. 11
TECRNISCRE DAL -+ veesteettett ettt ettt ettt ettt h ettt h ekt e b £t e b £ bt e bt ekt e bt bt e bt bt bt bt h ettt S. 13
GBEWICKIT -+ e s ee et eme et ettt ettt etttk ettt h e h bt H e bt h bt h ke b e h £ L £ h £t h e L h £ oL b et Lot Lt et h e ettt S. 13
BCONSTIUKLION -+ et etee et ettt ettt ettt h et h et h e h e bt £ b oot oot b e h et e h o2t eh oot oo bt et e bt et bt oot b e et h e ekt e bbbttt S. 14
ADIMIESSUNQEI ++ovetressttssessitsis sttt b8 L8R LR R R R Rt S. 15
OO -+ S. 20
serie JXC51/61/EL1/9L/PLY/D1/LCI/M1 Sicherheitshinweise in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen ----------- S. 21
ProduktspezifisSChe SICNEINEIESNINWEISE «-:-+:-++tsestititiiiii i S. 23
CEJUKCA/UL-KONFOIMUEATSTISTE -+ ++-+everteereeattemte ittt ittt ettt ettt ettt ettt h ettt et h e et h e et bt et b e e et e e et et S. 25
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Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Schlittenausfiihrung

serie LEFSW
Modellauswahl

-
Auswahlverfahren aﬂ
Uberprufer] Sie die Geschwindigkeits- Uberpriifen Sie die Zykluszeit - Ubgrpr_ufen Sie das
Nutzlast-Diagramm zulassige Moment
Auswahlbeispiel
Betriebsbedin- «Workstiickaewicht: 5 Tk «Werkstiickmontage: ) N
gungen erkstlckgewicht: 5 [kg] erkstickmontage: T T T T T T 71711
® Geschwindigkeit: 300 [mm/s] w % V"* igung 6: LEFSW25B
Beschleunigung/Verzégerung: 3000 [mm/s?] S 2 % ) % | % % % | l
- E 2 Steigung 12: LEFS25EA
eHub: 200 [mm)] — = [N ‘ ‘ ‘ ‘
(2] \ «
eEinbaulage: horizontal ansteigend o= e 50 n BER
- ) e . . . . . g 2 10 ‘\ “\ Steigung 20: 7
Uberprifen Sie das Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm. s 3. LEFS25EH
m <Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramm> (Seite 8) . ~
Wéhlen Sie das Modell entsprechend dem Werkstlickgewicht und Geschwindigkeit 0100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
unter Berticksichtigung des Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramms. Geschwindigkeit: V [mm/s]

Auswahlbeispiel: Das Modell LEFSW25EA-200 kann vorlibergehend als moégliches <Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm>
Modell anhand des Diagramms auf der rechten Seite gewahlt werden.

Uberpriifen Sie die Zykluszeit
Berechnen Sie die Zykluszeit mit der
folgenden Berechnungsmethode.
Zykluszeit:

T wird aus folgender Gleichung berechnet.

T=T1+T2+T3+T4[s]|

*T1: Beschleunigungszeit und T3:
Die Verzégerungszeit kann anhand der
folgenden Gleichung ermittelt werden.

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

©T2: Die Zeit mit konstanter Geschwindigkeit kann

anhand der folgenden Gleichung berechnet werden.
_L-05-V-(T1+T3)
- Vv

T2

[s]

®T4: Die Einschwingzeit ist abhéngig von
Bedingungen wie Motortyp, Last und der
Positionierung. Berechnen Sie daher die
Einstellzeit unter Berlcksichtigung des
folgenden Wertes.

Berechnungsbeispiel)

T1 bis T4 kénnen wie folgt ermittelt werden.
T1 =V/a1 = 300/3000 = 0,1 [s],

T3 =V/a2 = 300/3000 = 0,1 [s]
_L-05-V-(T1+T3)

T2
v
200 - 0,5 - 300 - (0,1 + 0,1)
- 300
=0,57 [s]
T4=0,2s]

Die Zykluszeit kann wie folgt berechnet werden.

T=T1+T2+T3+T4
=0,1+057+0,1+0,2
=0,97 [s]

m Uberpriifen Sie das zuléssige Moment. <Zuléssiges statisches Moment> (Seite 13)
<Zulassiges dynamisches Moment> (Seite 9)

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

m
L3

)

) @ o

F=a——1

Basierend auf dem obigen Berechnungsergebnis sollte das Modell

LEFSW25EA-200 gewéhlt werden.
7

SvVC
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(LEFSW 25/Batterieloser Absolut-Encoder)

) L

€ e

£

= | at / a2

s | //- \

2 Zeit
% [s]
[}

3

© T1 T2 T3 |T4

L : Hub [mm] - (Betriebszustand)

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

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

1000 ——
T 800

£ \ 1000 mmjs?
o 600 !

5 \

(o)}

§ 400 A

< 3000 mmis? ¥y
S 200

0
0 5 10 15 20 25 30
Nutzlast [kg]




Typenauswahl Serie LEF SW

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder B Staubdicht/strahlwassergeschutzt (erfilit IP65)

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Filihrung)

*

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

LEFSW16: Spindelantrieb

LEFSW25: Spindelantrieb

Horizontal

Horizontal

Nutzlast [kg]

16

14

12

10

0 100

200

300 400 500
Geschwindigkeit [mm/s]

600 700 800

Nutzlast [kg]

35

30

25

20

:Steigung 6: LEFSW25B

| Steigung 12: LEFSW25A

S| Steigung 20: LEFSW25H
/

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
Geschwindigkeit [mm/s]

LEFSW32: Spindelantrieb

LEFSW40: Spindelantrieb

Horizontal Horizontal
€0 | [ | 0 | [ |
Steigung 8: LEFSW32B Steigung 10: LEFSW40B
50 60
50
_ 40 =
2 Steigung 16: LEFSW32A 2 4 | Steigung 20: LEFSW40A |
g 20 2
g g 3
z z
20
> \ 20 0y
So Steigung 24: LEFSW32H N Steigung 30: LEFSW40H
10 s 10 s
= .\
S .
0 - ' 0 LT
0 200 400 600 800 1000 1200 0 200 400 600 800 1000 1200
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
8
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Serie LEFSW

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder § Staubdi

Zulassiges dynamisches Moment

strahlwassergeschutzt (erfullt IP65)

* Diese Diagramme zeigen den zulassigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des
Werkstiicks einen Uberhang in eine Richtung aufweist Beachten Sie bei der Auswahl des
Uberhangs die Berechnung des Fihrungslastfaktors oder verwenden Sie zur Bestatigung

die Software zur Typenauswahl des elektrischen Antriebs, https://www.smc.eu

Beschleunigung/Verzogerung —— 1000 mm/s2  — — —3000 mm/s2
S| Richtung des Lastiiberhangs Modell
c—% m: Nutzlast [kg]
© | Me: zuldssiges Moment [Nm]
= -
imi | L: Uberhang zum Lastmittelpunkt der Nutzlast [mm] LEFSW16 LEFSW25 LEFSW32 LEFSW40
1000 \ 1000 \ 1000 \ 1000
800 800 800 800
Lt = wll = wll _—l = wl
£ 600 £ 600 £ 600 £ 600
E £ E 1N E \
5 - - - - A
m — X |5 40 \ = 40 o 40 o 40 N
— 200 10 200 < 200 200
\\\ [~ T~ ™~
0 - 0 0 - 0
02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
(0]
= 1000 1000 1000 \ 1000 —
s 800 800 800 800
£ L2 \ k
S 'E 600 E 600 E 600 E 600
3 E |§ E E E \
= E b Y| & 40 N 400 \ N 400 N 40—y
~
= 200 200 —-N 200 200
S
E 0 [T 0 B 0 hn 0 T
N 02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
:I? Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
1000 1000 1 1000 T 1000
800 \ 800 800 800
m \ \\ \ \\ \
E 60 T 60 - T 60 9 T 60 M
L3 £ \ £ \ £ N £ \
\
— Z|3 40 N @40 N 9 40 1 |3 W
- \\ . b
L 200 200 200 200
0 0 0 0
02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
1000 1000 1000 l 1000 ‘
800 l 800 800 “ 800
L4 ‘T 600 E 600 E 600 E 600
[—’ £ e 1 E 1\ E \
= T [ [ X | < 400 < 400 < 400 < 400
N == | - - \ - \ - ‘\\
m T 200 N 20— 200 1N 200 t N
0 [T~ 0 [~ 0 hinas 0 [T~
02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
1000 1000 1000 1000
\ \ \ \ \ \
800 3 800 800 \ 800 \
‘E 600 \ E 600 \ E 600 \ 'E 600 S
° m £ £ \ £ \ E \
< L5 Y |9 40 N 940 N 40 A 40 \\
; \\ N \\ )
200 200 N 200 200
NS ~N v
0 0 0 0
02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
1000 \ 1000 \ 1000 \ 1000
800 \ 800 \ 800 \ 800
L6 T 600 600 T 600 T 600
£ £ £ £
E m Z|9g 40 Q400 Q40 Q40
200 200 N 200 N 200 <
0 N 0 \\ 0 \\ 0 T~
02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
9
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Typenauswahl Serie LE F S W
Schrittmotor 24 VDG, batterieloser Absolut-Encoder l| Staubdicht/strahlwassergeschutzt (erfiilit IP65)

Berechnung des Fuhrungslastfaktors

1. Bestimmen Sie die Betriebsbedingungen. cmmmm———— Einbaulage @ =--==---

1
Modell: LEFSW Beschleunigung [mm/s?]: a i . z :
GroBe: 16/25/32/40 Nutzlast [kg]: m 1 1. Horizontal 3.Wand Y '
Einbaurichtung: Horizontal/am Boden/an der Wand Nutzlast-Mitte [mm]: Xc/Yc/Ze : ‘ ; :
2. Wahlen Sie das Ziel-Diagramm unter Berlicksichtigung des Modells, der GréBe und |} :
Einbaulage aus. ) : z "
3. Ermitteln Sie anhand der Beschleunigung und der Nutzlast den Uberhang [mm]: Lx/Ly/Lz ! :
aus dem Diagramm. : :
4. Berechnen Sie den Lastfaktor fur jede Richtung. ! !
ax = Xc/Lx, ay = Yc/Ly, az = Zc/Lz ! :
5. Bestatigen Sie, dass der Gesamtwert von ax, ay, und oz 1 oder weniger betragt. : :
oX+ay+az<1 ! '
Wenn 1 Uberschritten wird, ziehen Sie bitte die Verringerung der Beschleunigung und : :
Nutzlast in Betracht oder &ndern Sie die Nutzlast-Mitte und die Serie. | .
Schlittenabweichung (Referenzwert)
@ Lastposition: Schlittenmitte
0,05 ‘
LEFSWV )/
0,04 Vd ~ LEFSW40 |
E |
£ 003 LEFSW25
o //,
c
5 /
2 o002 1
()
>
0,01 LEFSW16
0
0 100 200 300 400 500 600 700
Last [N]
* Messwert bei 300 mm Hub
@ Lastposition: Offset (L)
0,14 ‘ I
LEFSW32
0,12 LEFSW25__ | (L = 46,5 mm)
(L =35 mm) /
= . LEFSW16 / ~
E M (Lo 2e5mm) / " |_~"LEFswao
> 008 / A AT w=sesmm)
2 006 A~
[ ) / =
g / / /
0,04 - /
W/ ad
0,02 o
0
0 100 200 300 400 500 600 700
Last W [N]
* Messwert bei 300 mm Hub
10
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Schlittenausfihrung

Serie LEFSW

UK

( CA

* Siehe Seite 25 fiir Details.

o

Staubdicht/strahlwassergeschiitzt (erfallt IP65)

LEFSW16/25/32/40

Bestellschliissel

LEFSW

5

32

EA

200

CD17T

0

0

© 060 o

0 GréBe 9 Motorausfiihrung 9 Steigung [mm)] e Hub*' [mm]
1 E Batterieloser Absolut-Encoder Bezeichnung LEFSW16 |LEFSW25 LEFSW32|LEFSW40 50 50
25 (Schrittmotor 24 VDC) H — 20 24 30 bis bis
32 A 10 12 16 20 1200 1200
40 B 5 6 8 10 1 Details entnehmen Sie aus
der nachfolgenden Tabelle
der kompatiblen Hiibe.
9 Montage @ Antriebskabel
Robotikkabel [m]
— Ohne R8 8
R1 1,5 RA 10
— Boden R3 3 RB 15
R5 5 RC 20
G Wand
J Decke
Anwendbare Hiibe
GroBe Hub
50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 |1000{1100/1200
16 [ J [ J o [ ) [ J [ J o [ J [ J [ J - - == = = = = = = | —
25 [ ] [ ] [ J [ ] [ ] [ ] [ J [ ] [ ] [ ] [ J [ ] [ [ ] [ ] [ ] —- | - = = | = | —
32 [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J (] [ J [ J — | —
40 — | — [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J
11
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Schlittenausfiihrung Serie LEFSW

Schrittmotor 24 VDG, batterieloser Absolut-Encoder B Staubdicht/strahlwassergeschutzt (erfiilit IP65)

0 Controller
= Ohne Controller
CLICIEIO Mit Controller
.......................... > P17 3|
Schnitttelle (KommunikationsprotokolI/EinganglAusgang)l l ® Steckverbinder, I/O-Kabel**
Anzahl der Achsen, Montage Bezeichnung Ausfiihrung Verwendbare Schnittstelle

Bezeth-| - A usfishrung Sonderspezmtkg%n 7_| Schraubmontage — | Ohne Steckverbinder / Kabel —

nung Standard | i iion 8*s DIN-Schiene s Steckverbinder, gerade,

. erfunki Kommunikation DeviceNet®

5 |Paralleleingang (\PN)| @ - - CC-Link Ver. 1.10

6 | Paralieleingang (P\P)| @ Anzahl der Achsen, Sonderspezifikation T SteCkveﬁg’;gﬁrG;i(\éﬁgx’e'gu”9’ -Hink ver. 1,

E EtherCATTM L L Bezeichnung Agzc%rge?]er Technische Daten 1 I/O-Kabel (1,5 m) ]

9 | EtherNet/IP [ ] [ J : 3 //O-Kabel (3 m) Paralleleingang (NPN)

P | PROFINET | @ D 1 |Einfache| o dard 5 /O-Kabel (51m) Paralleleingang (PNP)

D | DeviceNet® | @ Achse

L 10-Link ° ° F Einfache Mit STO-

M CC-Link ® Achse | Unterfunktion
=1 Bitte setzen Sie sich flir Hibe, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, #4 Wahlen Sie ,—* fiir alle anderen Optionen als DeviceNet®, CC-Link oder Paralleleingang.

da diese als Sonderbestellung gefertigt werden. Wahlen Sie ,—*, ,S“ oder , T* fiir DeviceNet® oder CC-Link.

x2 Fertigung auf Bestellung Waéhlen Sie ,—,“ 1, ,3,“ oder ,5" flir Paralleleingang.

*3 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte separat bestellen.

A\Achtung

[CE/UKCA-konforme Produkte]

Die EMV-Konformit&t wurde durch Kombination des elekirischen Antriebs der
Serie LEFSW 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 Erfiillung der EMV-Richtlinie nicht fur SMC-Bauteile
zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen
integriert sind. Daher muss der Kunde die Erflllung der EMV-Richtlinie fur das
Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen Uberprifen.

[Sicherheitshinweise in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen]

Wenn die JXC-Serie in Kombination mit dem batterielosen Absolut-Encoder
verwendet werden soll, verwenden Sie einen Controller der Version V3.4 oder
S3.4 oder hoéher. Siehe Seite 21 fur Details.

[UL-konforme Produkte]
Die Controller der Serie JXC, die in Kombination mit elektrischen Antrieben
eingesetzt werden, sind UL-zertifiziert.

B Markenzeichen
EtherNet/IP® ist ein registriert Warenzeichen von ODVA, Inc.
DeviceNet® ist ein registriert Warenzeichen von ODVA, Inc.

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>
(® Uberprifen Sie die Modellnummer auf dem Typenschild des Antriebs.

Diese Nummer muss mit der des Controllers iibereinstimmen.
(2 Paralleleingang (NPN oder PNP)

NPN
)

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

EtherCAT®ist eine registrierte Handelsmarke und patentierte Technologie, unter Lizenz der Beckhoff Automation GmbH, Deutschland.

Unterfunktion

Ausfiihrung I

Schritt- EtherCAT EtherCAT EtherNet/IP™ | EtherNet/IP™
dateneingabe | Direkteingangstyp | Direkteingangstyp | Direkteingangstyp | Direkteingangstyp
mit STO- mit STO-
Unterfunktion

PROFINET PROFINET DeviceNet® | 10-Link 10-Link CC-Link
Direkteingangstyp | Direkteingangstyp | Direkteingangstyp | Direkteingangstyp | Direkteingangstyp | Direkteingangstyp
mit STO- mit STO-
Unterfunktion

Unterfunktion

\
N

1 /) /] 4 /] |/ 7]
. JXC51
Serie JXC61 JXCE1 | JXCEF | JXC91 JXCOF | JXCP1 | JXCPF | JXCD1 | JXCL1 | JXCLF | JXCM1
EtherCAT EtherNet/IP™ PROFINET . ® ) 10-Link .
Merkmale Parallel-/0 DiIrEetEtzrigA;n Direkteingang mit Eﬁm?nm;m Direkteingang mit DEZS;LNEI Direkteingang mit D[i)ri\atceeir':leetm Direlgt-el_ilnnkan Direkteingang Dirgk(t::i_r:m;n
939 | ST0-Unterfunkdion 989 | ST0-Unterfunkdion 939 | ST0-Unterfunkdion gang 939 | it STO-Unterunkion gang

Kompatibler Motor Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder
Max. Anzahl der
Schrittdaten 64 Punkte
Versorgungsspannung 24 VDC

O
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Serie LEFSW
Schrittmotor 24 VDG, batterieloser Absolut-Encoder Ml Staubdicht/strahlwassergeschutzt (erfalit [P65)

Technische Daten

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Modell LEFSW16E LEFSW25E LEFSW32E LEFSWA40E
Hub [mm]*! 50 bis 500 50 bis 800 50 bis 1000 150 bis 1200
Nutzlast [kg]*2 Horizontal 14 15 8 25 30 18 40 50 20 55 65
Bis 450 10 bis 700|5 bis 30020 bis 750 |12 bis 640 6 bis 350| 24 bis 850 |16 bis 7008 bis 400| 30 bis 800 |20 bis 650 {10 bis 280
451 bis 500 |10 bis 600(5 bis 300|20 bis 750|12 bis 640|6 bis 350| 24 bis 850 |16 bis 700(8 bis 400| 30 bis 800 |20 bis 65010 bis 280
501 bis 600 — — |20 bis 75012 bis 540(6 bis 270] 24 bis 850 | 16 bis 700(8 bis 400 30 bis 800 |20 bis 65010 bis 280
o 601 bis 700 — — |20 bis 63012 bis 420(6 bis 230|24 bis 850| 16 bis 620(8 bis 310 30 bis 800 |20 bis 65010 bis 280
G“Em’}gs“]e“” Axial |Hubbereich| 701 bis 800 | — | — |20 bis550|12 bis 330/6 bis 180|24 bis 75016 bis 500[8 bis 250] 30 bis 800 |20 bis 650|10 bis 280
» 801 bis 900 —_ —_ —_ —_ — |24 bis 61016 bis 410(8 bis 200 30 bis 800 20 bis 620 |10 bis 280
§ 901 bis 1000 — — — — — |24 bis 500/ 16 bis 340(8 bis 170|30 bis 780|20 bis 52010 bis 250
g 1001 bis 1100 — — — — — — — — |30 bis 66020 bis 44010 bis 220
@ 1101 bis 1200, — — — — — — — — |30bis 570|20 bis 380 {10 bis 190
'g Max. Beschleunigung/Verzégerung [mm/s2] 3000
% Positionierwiederholgenauigkeit [mm] +0,02
a Umkehrspiel [mm]*3 Max. 0,1
& | Spindelsteigung [mm] 10 [ 5 [ 20 | 12 [ 6 [ 24 [ 16 [ 8 [ 3 [ 2 [ 10
‘e | StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2]*4 50/20
f'-; Funktionsweise Kugelumlaufspindel (LEFSWLJ)
= Fiihrung Linearfihrung
Schutzart Erfullt IP65
Gereinigte Luftdurchflussrate [I/min(ANR)]*” 20
Zulissiges Mep (Kippbewegung) 10 27 46 110
statisches Moment*5 | Mey (Gierbewegung) 10 27 46 110
[Nm] Mer (Rollbewegung) 20 52 101 207
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] Max. 90 (keine Kondensation)
S| MotorgréBe 128 142 [ [156,4
% § Motorausfiihrung Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder
é’;: Encoder Batterieloser Absolut-Encoder
2 "Z’_ Versorgungsspannung [V] 24 VDC +10 %
0| Leistungsaufnahme [W]*6 Max. Leistung 49 Max. Leistung 45 Max. Leistung 99 [ Max. Leistung 97

*1 Bitte setzen Sie sich fir Hibe, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
x2 Die Geschwindigkeit &ndert sich entsprechend der Nutzlast. Beachten Sie das Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Orientierungshilfe) auf Seite 8.
Dieses Produkt kann nur horizontal montiert werden.
Wenn die Kabellange 5 m tberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m bis zu 10 % ab.
*3 Ein Richtwert zur Fehlerkorrektur im Umkehrbetrieb
x4 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: Bei einem Test im Bereich von 45 bis 2000 Hz trat keine Fehlfunktion auf. Der Fallversuch wurde sowohl in axialer als auch in
vertikaler Richtung zur Gewindespindel durchgefihrt. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)
x5 Das zuléssige 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, missen Sie bei der Verwendung des Produkts angemessene SicherheitsmaBnahmen ergreifen.
*6 Die maximale Leistungsaufnahme (einschlieBlich Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.
Dieser Wert kann fiir die Wahl der Spannungsversorgung verwendet werden.
*7 Bei der Reinigung bitte Luft aus dem Regenerationsluft-Anschluss strémen lassen. Den Anschluss mit einem Stopfen verschlieBen, wenn er nicht verwendet wird (KQ2P-06).

Gewicht
Serie LEFSW16
Hub [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Masse [kg] 15116 | 1,7 ] 19 | 20 | 2,1 23|24 |25 |26
Serie LEFSW25
Hub [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
Masse [kg] 23124262829 |31 |33|35|36|38|40 |41 |43 |45 |47 | 48
Serie LEFSW32
Hub [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 {1000
Masse [kg] 43 145 |48 |51 |54 |56 |59|62|65|68|70|73|761|79 82|84 |87 |90]|93]|96
Serie LEFSW40
Hub [mm] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 | 1100 | 1200
Masse [kg] 69|72 |76 |79 83|86 |90|93 |97 |10,0|10,4 (10,7 (11,1 |11,4|11,7 (121 |12,4|12,8|13,5| 14,2
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Schlittenausfiihrung Serie LEFSW
Schrittmotor 24 VDG, batterieloser Absolut-Encoder li Staubdicht/strahlwassergeschutzt (erfiilit IP65)

Konstruktion: axialer Motor

Staub- und strahlwassergeschiitzter
Metallanschluss

Schmierfett
Bereich Bestell-Nr.
GR-S-010 (10 g)
Dichtungsband GR-S-020 (20 g)
GR-S-050 (50 g)

SVC 14
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Serie LEFSW

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder Ml Staubdicht/strahlwassergeschitzt (erfalit [P65)

Abmessungen: axialer Motor

LEFSW16E[-[]
/Ausfihrung Bodenmontage

XX*° 3HY (*39%5)

Sl o M]
(I
® g 3
© XX
5
20 Hub + 48
10 Hub + 58 |l10
Hub + 88 (120,5)
€) Hub +216,5 Erforderlicher Raum: 996
7 (42) Hub + 6 (Schlittenverfahrweg)-2 42 119,5 (9)
(45) Hub 45 | 30
13]*4 || \ [Referenzposition]** Referenzposition*3 ‘13 11
Regenerationsluft-Anschiuss
147 57,6 2 @ 3H9 (*99%9) Tiefe 3'5 (Schlauch-
5 AuBendurchmesser @ 6)
S o T
P W e ==l
Q] © % < - —
. =t ,
© % n . D_
= |}
= bi 1
EIE- N dgdslg llhe o
= & [(e] = . .
124 | M4 x 0,7, Gewindetiefe 8
4 x M4 x 0,7 Gewindetiefe 7*° 40 XX's (Erdungsanschluss )
Anschluss fir Motor-
Spannungsversorgung Anschluss fir Encoder
@ 22-8 Pins @ 22-10 Pins
@ 3H9 (*9:9%%) Tiefe 3
4 x M4 x 0,7 Gewindetiefe 7\ 24

Bezugsebene fir Gehdusemontage*!

\

© O

o)
D ¥ 2 2
0] N ™ O

/

Bezugsebene flir Gehdusemontage*!

[oXe)

XX

*1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 2

mm sein. (Empfohlene Lange: 5 mm)

*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 Werkstiicke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert.

*3 Position nach der Riickkehr zur Referenzposition

=4 Der Wert in [ ] zeigt an, wenn sich die Referenzposition geéndert hat
x5 Die Methode zur Montage des Werkstticks ist die gleiche fur die gegentiberliegende Flache.
x6 Der Platz, der fiir den Anschluss der verschiedenen Kabel und die Montage des Produkts benétigt wird

Sehen Sie diesen Platz fir die Kabelverlegung vor.
* Diese Zeichnungen beziehen sich auf die Ausflihrung mit Bodenmontage. Fir andere Ausfiihrungen lesen Sie bitte die Betriebsanleitung.
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Schlittenausfiihrung Serie LEFSW
Schrittmotor 24 VDG, batterieloser Absolut-Encoder B Staubdicht/strahlwassergeschutzt (erfiilit IP65)

Abmessungen: axialer Motor

LEFSW25E[ I-[ ]
/Ausfihrung Bodenmontage

4 x M5 x 0,8 Gewindetiefe 6"° XX*S
+0,030:
% - ® © ] D 4H9 ( )
5 /| %%
gy W=t ] :
= cl) g= é_‘ — 0
8 ° 7 ==y < 2
0] 8xD6 XX
© 30 Hub + 72
7 |16 Hub + 86 [ 16
Hub + 132 (127)
©) Hub + 268 Erforderlicher Raum: 99*¢
8 (64) Hub + 6 (Schlittenverfahrweg)*2 64 126 (9
(67) Hub 67 36 _ Regenerationsluft-
[3]*4 [Referenzposition]#  Referenzposition™® 3 19 | Anschluss
14,7 57,6 | |l (Schlauch- 70
o @ 4H9 (*5%%) Tiefe 475 AuBendurchmesser 0 6) (70)
[]
=5 s R
‘ o 18 o | \ K =8
0O glels 8 I g . e
g;_i xg &,y 5 T & | 3
4V 7 - ] 1 " e *
] = i ~el o 1) Q
=~ =~ 50 M4 x 0,7, Gewindetiefe 8
4 x M5 x 0,8 Gewindetiefe 6,5°° 64 (Erdungsanschluss )

Anschluss fiir Motor-
Spannungsversorgung \ Anschluss fir Encoder
@ 22-8 Pins @ 22-10 Pins

@ 4H9 (*59%) Tiefe 4
4 x M5 x 0,8 Gewindetiefe 6,5

Bezugsebene fir Gehdusemontage*! 50 Bezugsebene fiir Gehdusemontage*!
0 25
L PEENNEW,
J S ~ < Oy —
[CIKC) ro X © 0O
= = _ﬁ =

XX

*1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 2
mm sein. (Empfohlene Lange: 5 mm)

*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 Werkstiicke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert.

*3 Position nach der Rlickkehr zur Referenzposition

x4 Der Wert in [] zeigt an, wenn sich die Referenzposition geéndert hat

=5 Die Methode zur Montage des Werkstuicks ist die gleiche flr die gegentberliegende Fléche.

x6 Der Platz, der fir den Anschluss der verschiedenen Kabel und die Montage des Produkts benétigt wird
Sehen Sie diesen Platz fir die Kabelverlegung vor.

* Diese Zeichnungen beziehen sich auf die Ausfiihrung mit Bodenmontage. Fir andere Ausfiihrungen lesen Sie bitte die Betriebsanleitung.
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Serie LEFSW
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder Ml Staubdicht/strahlwassergeschitzt (erfalit [P65)

Abmessungen: axialer Motor

LEFSW32E[ -[]
/Ausfihrung Bodenmontage

4 x M6 x 1,0 Gewindetiefe 7*°
XX®
E 5H9 (+,030)
o=e) - © o=
0 ) & O i
@ 1
=t =2 4 i .
- — - . )| 5
| © i}\ b | g ‘ E 0
L [— |
5 T — [)
= °< o © © .°©I\ XX
0 8xQ07
© 30 Hub + 78
7 |16 Hub + 92 16
Hub + 138 (165)
®) Hub + 314 Erforderlicher Raum: 99*6
10 (67) Hub + 6 (Schlittenverfahrweg)*2 67 (164) 9
(70) Hub 70 64 Entliiftungsanschluss
\\[Referenzposition]*“ Referenzposition™?, 42 Steckverbindung
14,7 89,6 34 40,030\ T 5 3 (Schlauch- (93)
g Bl 05H (§) Tiefe 5 13 AuBendurchmesser 0 6)
s S — 1 g
o |18 « \ ko T T a2 S ©
2 . : — T F— > E
© t5@8 ggﬂ | I i o 5| & © o &8 ¢
Co < ~
i 3 RIS == === === ¢ ms A
]\ o 2 NEEEEIINERNS ° of |l e
of O g ~Es < 42 I 95
et 5 M4 x 0,7, Gewindetiefe 8
4 x M6 x 1,0 Gewindetiefe 9,5 70 (Erdungsanschluss )
Anschluss fir Motor-
Spannungsversorgung Anschluss fir Encoder
@ 22-8 Pins @ 22-10 Pins
@ 5H9 (*3%%°) Tiefe 5
4 x M6 x 1,0 Gewindetiefe 9,5 42
Bezugsebene fiir Gehdusemontage*! © 21 Bezugsebene fir Gehdusemontage*!
8 . L\r— - [
—\L © p—
[eXe) : N [EXe) E
| i !
© 0 © 0
XX g
*1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fir Gehdusemontage montieren, sollte die Héhe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 2

*2

*3
*4
*5
*6

mm sein. (Empfohlene Lange: 5 mm)

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

Position nach der Rickkehr zur Referenzposition
Der Wert in [ ] zeigt an, wenn sich die Referenzposition geéndert hat

Die Methode zur Montage des Werkstiicks ist die gleiche fir die gegentberliegende Flache.
Der Platz, der fur den Anschluss der verschiedenen Kabel und die Montage des Produkts benétigt wird

Sehen Sie diesen Platz fir die Kabelverlegung vor.

= Diese Zeichnungen beziehen sich auf die Ausfihrung mit Bodenmontage. Fur andere Ausfihrungen lesen Sie bitte die Betriebsanleitung.
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Schlittenausfiihrung Serie LEFSW
Schrittmotor 24 VDG, batterieloser Absolut-Encoder B Staubdicht/strahlwassergeschutzt (erfiilit IP65)

Abmessungen: axialer Motor

LEFSWA40E[ -[ ]
/Ausfihrung Bodenmontage

XX*5 4 x M8 x 1,25 Gewindetiefe 10"
6H9 (+,030)
= < 8™ ]
ol o r — ® Q
~| S = = —- = = o
Il = ===M o
2 I—
re) o D _1®o
, [© © )—g XX
© 8 8xQ9,5
36 Hub + 114
20 Hub + 130 20
(Hub + 186) (187)
3) Hub + 384 Erforderlicher Raum: 997
10 (91) Hub + 6 (Schlittenverfahrweg)*2 91 (186) 9
(94) Hub 94 64
BN [Referenzposition]** 3_|| Referenzposiion™3 /| 40 Entliftungsanschluss
) Steckverbindung
14,7 89,6 0 @ 6H9 (*0°) Tiefe 6 (Schlauch- (113)
S AuBendurchmesser @ 6)
) ] [ ] ]
E I I S— % o
@ \ \ ; s
. Cwg o ‘ 8
° o | g al\f g ~ i ; i = I © ? 3
© S i v
N © — k T m‘ f
4 = ol 2B v’ ~ ®
36 g g 9 gl mm-Tg— 130 N —_— ~ ® 84
e ~ 60 M4 x 0,7, Gewindetiefe 8 116
4 x M8 x 1,25 Gewindetiefe 10 106 (Erdungsanschluss )
Anschluss fir Motor-
Spannungsversorgung \ Anschluss fir Encoder
@ 22-8 Pins @ 22-10 Pins
@ 6H9 (*3°)Tiefe 6
) ) 4 x M8 x 1,25 Gewindetiefe 10 60 . s
Bezugsebene fiir Gehdusemontage*! Bezugsebene fiir Gehdusemontage*!
® | O 3 /
Tl oo~
i 2 __ K
EXa) ‘o = B _

XX

*1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 2
mm sein. (Empfohlene Lange: 5 mm)

*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 Werkstticke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert.

*3 Position nach der Riickkehr zur Referenzposition

=4 Der Wert in [ ] zeigt an, wenn sich die Referenzposition geéndert hat

x5 Die Methode zur Montage des Werkstticks ist die gleiche fur die gegentiberliegende Flache.

x6 Der Platz, der fir den Anschluss der verschiedenen Kabel und die Montage des Produkts benétigt wird
Sehen Sie diesen Platz fir die Kabelverlegung vor.

* Diese Zeichnungen beziehen sich auf die Ausflihrung mit Bodenmontage. Fir andere Ausflihrungen lesen Sie bitte die Betriebsanleitung.
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Serie LEFSW
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder Ml Staubdicht/strahlwassergeschitzt (erfalit [P65)

Abmessungen

Ausfiihrung Wandmontage: LEFSWCOIEC-CIG

D Schiitten*
e il Wandseite W o i o T
o @e@__ 0 ‘0 0]|®o®
V/ < V/ ——
/ = O 7 Im} 9 —— N i N °
| ©°@ ) o 0]|®°0
‘ 10! 10!
o B g 4 ~
®© Ll
@ of il
N + Hub
[xc}
Befestigungse-/ - Cly , g E G| K M + Hub K G
lement Schiitten” iten® 7"
Bezugsebene fiir Gehdusemontage*3 Schitten A
Befestigungsdimensionen von Schilitten und —' 5 4 )
Befestigungselement w ! L E :
I )
—::',' =] ] @ °
8x@H/| J_ AlJd|E
Wandmontage [mm]
GroBe A B C D F G JH J K M N Q1 Q2 Q3 T1 T2
16 70 94,5 8 60,5 85 5 5 20 10 58 88 |05 3,4 50 31,5
25 73,5 101 8,5 71 90,5 7 6 30 16 86 132 1 6,5 3,5 50,5 37
32 86,5 120 9 94 |107,5 7 7 30 16 92 138 1 4 63 48,5
40 |[101,5 143 12 114 [125,5 8 9,5 36 20 130 186 1 12,5 6 72,5 58,5
Ausfithrung Deckenmontage: LEFSWOEI-[1J
- - N + Hub
N\
‘ ‘ G| K M + Hub G
! Bezugsebene fiir ! .
i Mge_?/ Schiiten
Befestigungse- o \ ,
lement E' - o L7 T B i
S El o o @T ﬂm
e - ! (1
) o o bk,
o— o
=01 o)
Befestigungsdimensionen von Schlitten und ex O H Ji B =
Befestigungselement
Schiitten'® A o
i ' ;’o /70 0
—— ) o o
jH ‘= = o A_;@lko
A
Deckenmontage [mm]
GroBe A B C D F G OH J K M N Q1 Q2 T1 T2
16 57 80 7.4 64 70 5 5 20 10 58 88 1 1 40 30,4
25 68 92 9 64,5 81 7 6 30 16 86 132 1 1 46 32
32 90 119 9 76,5 106 7 7 30 16 92 138 1 1,5 59,5 35
40 107 142 12 83,5 126 8 9,5 36 20 130 186 | 1,5 3 71 39

*1 Die Richtung des Antriebsgeh&uses wird sich nicht &ndern.

Siehe Betriebsanleitung fir die Montage des Schlittens.

Montieren Sie die Bezugsebene flr die Gehdusemontage so, dass die beiden Befestigungselemente jeden Pin bzw. jede Beruhrungsflache berihren.
Bei der Wandmontage befindet sich der Schlitten fir die Abmessungen von Q2 und Q3 hinter dem Befestigungselement. Achten Sie bei der Montage

*2
*3
x4

des Werkstlicks darauf, dass es nicht zu Interferenzen kommt.
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Serie LEFSW
Option

Antriebskabel (Metallanschluss)

LE - CE - - X4 (Belegung) Steckverbinder A

Kabelldnge (L) [m] (13,5) Steckverbinder B Steckverbinder C (14.2)
1 15 ! § ﬂ !
) 1 D 2 =
3 3 shil 6 o E <
5 5 1 2 S —~
8 8! 15 16 9y | 2
A 10*1 a0
B 15%1
C 20+ (47.8) | | (1)
«1 Fertigung auf Bestellung
Gewicht Signalbezeichnung 2y A Aderfarbe EEELITY c
Produkt-Nr. Gewicht [g] Anm. 3 1 rot 1
LE'C E'1 'X4 270 A 2 braun 2
LE-CE-3-X4 440 COM-A 3 griin 3
LE-CE-5-X4 650 COM-B 4 blau 4
LE-CE-8-X4 980 Robotikkabel B 5 gelb 5
LE-CE-A-X4 1200 B 6 orange 6
tE'CE'B'§2 1760 Signalbezeichnung| , 269" g  Aoschimung Aderfarbe Baequng n
-CE-C- 2290 Vee 1 = YOO L braun 12
Erdung 2 L - L - schwarz (braun) 13
SD+(RX) 3 L L gelb 11
SD—(TX) 4 : : XX : : schwarz (gelb)| 10
A 5 —t ——t schwarz (rot) 6
e 5t e s B B
¥ t + t schwarz (orange,
B 8 7 —t orange 9
Abschirmung 9 i A -t schwarz 3

O
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serie JXC51/61/EL1/9C1/PLI/D1/LLI/M1
Sicherheitshinweise in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen

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

M Bei Verwendung des JXCLI1[-BC verwenden Sie bitte die neueste Version des JXC-BCW (Parameterschreib-Programm).

M Derzeit sind 3 Versionen verflgbar: Produkte Version 1 (V1.0J oder S1.0J), Produkte Version 2 (V2.1 oder S2.[) und Produkte Version
3 (V3. oder S3.0J). Wenn Sie eine Sicherungsdatei (.bkp) mit der Paramtriersoftware in einen anderen Controller schreiben, muss die
Version des Zielcontrollers identisch mit der Version des Quellcontrollers sein. (z. B. eine Sicherungsdatei eines V1 Controllers kann
nur auf einen V1 Controller geschrieben werden.)

Identifizierung von Versionssymbolen

Produkte der Serie JXCLII Version V3.[] oder S3.[]

XR XRT1.0

Verwendbare Modelle Verwendbare Modelle
Serie JXC9[[] Serie JXC51[1
Serie JXC61[]
i Serie JXCELI]
:: ‘ Serie JXCPLICI
‘\s : Serie JXCD1J
~— '\‘ Serie JXCLOO
——— Serie JXCM1]
=
— Versionssymbol . )
N § Produkte der Serie JXCCI] Version V2.[] oder S2.[]

/

weiz:) we (S22

Verwendbare Modelle Verwendbare Modelle
Serie JXC9[I] Serie JXCELICI
Serie JXCPLICI
Serie JXCD1[
Serie JXCLOII

Produkte der Serie JXCLI Version V1.[J oder S1.J

Verwendbare Modelle Verwendbare Modelle
Serie JXC9LI] Serie JXCELII
Serie JXCPLICI
Serie JXCD1[
Serie JXCLOOI

21
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intorschisdiohon controtocversionen JXC51/61/EL1/90/PCTI/D1/LC1/M1 Serie

Unbeschriebene Controller-Versionen und verwendbare BaugréBen

B Der anwendbare BaugréB3e 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

Unbeschriebener Controller Verwendbare BaugréBe fir elektrische Antriebe
Serie C\(;ztrs(?gir- LEFSCIE |LEFBLCIE |LEKFSCIE [LEFSWCIE | LEYIE | LEYCIE-X8| LEYGLIE | LESCIE | LESHCIE | LESYHCE| LERCIE | LEHFCIE
Version 3.4
. V3.4,83.4) | 25,32, | 25,32, | 25,32, | 25,32, | 25,32 25,32
Serle JXC91 ( ) ’ ’ ) ’ ) ) ’ ) ) ) ’ ’
Serie JXCD1% Version 3.5 40 40 40 40 40 40 16,25
Serie JXCE1| (V35,835
Serie JXCP1 .
Serie JXCL1J Xg’%‘"g;g 16,25, | 16,25, | 16,25, | 16,25, | 16, 25, 16, 25, 8,16,
-0y O 32,40 | 32,40 | 32,40 | 32,40 | 32,40 32, 40 25
oder héher
, 25, 32,
Version 3.4 | 25,32, | 25,32, | 25,32, | 25,32, | 25,32, 40 25,32, 25 25 16,25 50 32,40
(V3.4, S3.4) 40 40 40 40 40 40 ’
Serie JXCM1J
Serie JXC51/61| \/o(sion 3.5
(V3.5, S3.5)
oderhoher | 16,25, | 16,25, | 16,25, | 16,25, | 16,25, 16, 25, 8, 16,
32,40 | 32,40 | 32,40 | 32,40 | 32,40 32, 40 25
. Alle
Serie JXCLOIF Versionen
ZSMC 22



Al

Serie LEFSW

Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Handhabung der Produkte durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise.
Weitere Hinweise fiir elektrische Antriebe entnehmen Sie den Sicherheitshinweise zur Handhabung

von SMC Produkten und der Betriebsanleitung auf der SMC Website: https://https://www.smc.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
Zuriucksetzen des Alarms vor der Verwendung zunéchst eine
Ruckkehr 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 moglicherweise bereits
vorgenommen, sodass der Alarm nicht ausgeldst wird.
ID-Ubereinstimmungsfehler
Der Betrieb wird durch die Abstimmung der Geber-ID auf der Seite des elektrischen
Antriebs mit der im Controller registrierten 1D ermdglicht. Dieser Alarm tritt auf, wenn die
Geber-ID nicht mit dem registrierten Wert des Controllers Ubereinstimmt. Durch das
Zuriicksetzen dieses Alarms wird die Geber-ID erneut im Controller registriert (gekoppelt).

Wenn ein Controller nach Abschluss der Kopplung gewechselt wird

Geber-ID-Nr. (+ Die folgenden Zahlen sind Beispiele.)
Antrieb 17623 17623 17623 17623
Steuerung 17623 17699 17699 17623
ID-Ubereinstimmungsfehler st aufgetreten? Nein Ja Fehlerriickstellung = Nein

2.

23

Encoder-ID-Nr. auf
der Controller-Seite

Encoder-ID-Nr. auf
der Antriebsseite \

~

9

Die ID-Nummer wird automatisch Uberprift, wenn die Steuerungs-

Spannungsversorgung eingeschaltet wird.
Wenn die ID-Nummer nicht ubereinstimmt, wird ein Fehler ausgegeben.

In Umgebungen, in denen starke Magnetfelder vorhanden
sind, kann die Verwendung eingeschréankt sein.

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

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

Bei der Installation eines elektrischen Antriebs und eines
Druckluftzylinders mit Signalgeber (z. B. Serie CDQ2) 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
nicht im schattierten Bereich installiert werden.

-~
Z

SvVC

Bei der Anordnung von Antrieben

SMC Antriebe kénnen mit ihren Motoren nebeneinander angeordnet
werden. Es ist jedoch ein Abstand von mindestens 40 mm zwischen den
Motoren und der Stelle, an der Magnet vorbeigefiihrt wird, einzuhalten.
Der Magnet befindet sich in der Schlittenmitte.

Sie kdnnen mit ihren Motoren nebeneinander
angeordnet werden.

Achten Sie darauf, dass sich die Motoren nicht in unmittelbarer
Néhe der Stelle befinden, an der Magnet vorbeigefuhrt wird.

L.

Motor

Scam iy

Bereich des eingebauten
Magneten des elektrischen
Antriebs (Spindelmutter)

Halten Sie einen
Abstand von 40 mm
oder mehr ein.

F———T17 1 |

Bereich des eingebauten
Magneten des elektrischen
Antriebs (Schlitteneinheit)




Serie LEFSW

Al

Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

Vor der Handhabung der Produkte durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise.
Weitere Hinweise fiir elektrische Antriebe entnehmen Sie den Sicherheitshinweise zur Handhabung

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

| Handhabung

A\ Achtung

3. Das Produkt darf nicht vertikal montiert werden.

4. Wéhlen Sie fiir die Wand- oder Deckenmontage ein
geeignetes Befestigungselement.
Bei der Ausfiihrung Bodenmontage darf die
Ausrichtung nicht gedndert werden.

Wandmontage

Deckenmontage

O

9.

SVC

. Bei der Reinigung bitte Luft aus dem

Regenerationsluft-Anschluss stromen lassen:

20 I/min (ANR). Den Anschluss mit einem Stopfen
verschlieBen, wenn er nicht verwendet wird
(KQ2P-06).

. Wenn das Produkt an einem Ort verwendet wird,

an dem es einer anderen Flissigkeit als Wasser
ausgesetzt ist, miissen SchutzmaBnahmen getroffen
werden. Insbesondere darf das Produkt nicht in
Umgebungen eingesetzt werden, in denen Ole oder
Fliissigkeiten, wie z. B. Schneiddl oder
Schneidflissigkeit, vorhanden sind.

. In einer Umgebung, in der Dampf erzeugt wird,

besteht die Mdglichkeit einer abnormalen
Abnutzung durch aus der Dichtung austretendes
Fett oder das Rosten von Metallteilen aufgrund
eines unerwarteten Eindringens in das Innere
des Produkts.

. SchlieBen Sie vor dem Gebrauch alle Antriebskabel

an den elektrischen Antrieb an. Wenn die
Antriebskabel nicht angeschlossen sind, bietet der
Antrieb keine Schutzstruktur.

Der Controller und die Anschliisse auf der
Controllerseite sind nicht durch IP-Schutz
abgedeckt. Treffen Sie MaBnahmen, um sie vor
Wasser und Staub zu schiitzen.
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CE/UKCA/UL-Konformitatsliste

CE-, UKCA- und UL-konforme Produkte finden Sie in den folgenden Tabellen. Ab April 2023

M Controller [O]: konform [x]: nicht konform

Kompatibler Motor Serie UK c“us
CA [ Konformitat | Zertifikat-Nr. (Datei-Nr.)
JXC51/61 O O
JXCE1/EF O O
; JXC91/9F O O
e Sonrtmotor 24 VDG | IXCPVPE_| O o E480340
JXCD1 O O
JXCL1/LF O [@)
JXCM1 @) @)
B Antriebe [O]: konform
Kompatibler Motor Serie UK oW us
CA | Konformitat | _Zertifikat-Nr. (Datei-Nr.)
Batterieloser Absolut-Encoder
(Schrittmotor 24 VDC) LEFSW o k. A. -

* \Wenn der Antrieb separat bestellt wird, entspricht er nicht den UL-Zertifizierungen.
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/\ Sicherheitsvorschriften

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

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

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

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

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

A Warnung

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

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

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

Diese Person muss anhand der neuesten Kataloginformation standig die
Eignung aller Produktdaten Uberprifen und dabei im Zuge der
Systemkonfiguration alle Méglichkeiten eines Gerateausfalls 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 durfen erst dann
ausgeflhrt werden, wenn alle MaBnahmen Uberprift wurden, die ein
Herunterfallen oder unvorhergesehene Bewegungen des angetriebenen Objekts
verhindern.

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

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

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

Unsere Produkte sind nicht fiir die Verwendung unter den folgenden

Bedingungen oder Umgebungen entwickelt, konzipiert bzw. hergestellt

worden.

Bei Verwendung unter solchen Bedingungen oder in solchen Umgebungen

erlischt die Gewahrleistung.

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

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

3. Verwendung fur Verriegelungsschaltungen, auB3er fur die Verwendung mit
doppelter Verriegelung, wie z. B. die Installation einer mechanischen
Schutzfunktion im Falle eines Ausfalls. Bitte Uberprifen Sie das Produkt
regelmaBig, um sicherzustellen, dass es ordnungsgemaR funktioniert.

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

ISO 4413: Fluidtechnik — Allgemeine Regeln und sicherheitstechnische

Anforderungen an Hydraulikanlagen und deren Bauteile

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

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

usw.

A\ Achtung

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

Die Verwendung in nicht-verarbeitenden Industrien ist
nicht abgedeckt.

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

Einhaltung von Vorschriften

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

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

Einhaltung von Vorschriften

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

2. Der Export von SMC-Produkten oder -Technologie von einem

Land in ein anderes hat nach den geltenden
Sicherheitsvorschriften und -normen der an der Transaktion
beteiligten Lander zu erfolgen. Vor dem internationalen
Versand eines jeglichen SMC-Produkts ist sicherzustellen,
dass alle nationalen Vorschriften in Bezug auf den Export
bekannt sind und befolgt werden.
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Die Angaben kénnen ohne vorherige Ankundigung, und ohne dass dem Hersteller daraus eine Verpflichtung entsteht, gedndert werden.
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