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Serie JXC[1/Controller
1. Sicherheitshinweise
Diese Sicherheitshinweise sollen vor gefahrlichen Situationen und/oder Sachschaden schitzen.

In diesen Hinweisen wird der Grad der potenziellen Gefahrdung mit den Kennzeichnungen ,Achtung",
~Warnung" oder ,Gefahr" bezeichnet.

Sie alle sind wichtige Hinweise fur die Sicherheit und missen zusatzlich zu den internationalen

Normen (ISO/IEC) *1) und anderen Sicherheitshinweisen beachtet werden.

*1) 1SO 4414: 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 Ausrustung von Maschinen.(Teil 1: Allgemeine Anforderungen)
ISO 10218: Industrieroboter - Sicherheitsanforderungen - Teil 1: Roboter.

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

I

|

|

I Q Warnun Warnung verweist auf eine Gefahrdung, die bei Nichtbeachtung schwere
I g Verletzungen oder Tod zur Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird.

|
1

c Gefah Gefahr verweist auf eine Gefahrdung mit hohem Risiko, die bei Nichtbeachtung
eranr schwere Verletzungen oder Tod zur Folge hat, wenn sie nicht verhindert wird.

/!\Warnung

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

Da das hier beschriebene Produkt unter verschiedenen Betriebsbedingungen eingesetzt wird, darf die

Entscheidung Uber dessen Eignung fiir einen bestimmten Anwendungsfall erst nach genauer Analyse

und/oder Tests erfolgen, mit denen die Erflllung der spezifischen Anforderungen Uberpriift wird.

Die Erflllung 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 tberprifen

und dabei im Zuge der Systemkonfiguration alle Mdglichkeiten eines Gerateausfalls ausreichend berticksichtigen.

2. Nur entsprechend geschultes Personal sollte die Maschinen und Gerate bedienen.

Das hier beschriebene Produkt kann bei unsachgemaRer Handhabung gefahrlich sein.

Montage-, Inbetriebnahme- und Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen, einschlief3lich der Produkte von

SMC, dirfen nur von entsprechend geschultem und erfahrenem Bedienungspersonal vorgenommen werden.

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

1. Inspektions- und Wartungsarbeiten an Gerat und Ausristung sollten erst dann durchgefiihrt werden,
nachdem entsprechende Maflinahmen zur Verhinderung des Herabfallens oder von unvorhergesehenen
Bewegungen des angetriebenen Objekts getroffen wurden.

2. Vor dem Ausbau des Produkts miissen vorher alle oben genannten SicherheitsmafRnahmen ausgefiihrt
und die Spannungsversorgung getrennt werden. Aulerdem miissen die produktspezifischen
Sicherheitshinweise fur alle entsprechenden Produkte sorgfaltig gelesen und verstanden worden sein.

3. Vor dem erneuten Start der Maschine bzw. Anlage sind MalRnahmen zu treffen, um unvorhergesehenen
Betrieb des Produkts oder Fehlfunktionen zu verhindern.

4. Bitte wenden Sie sich an SMC und treffen Sie geeignete Sicherheitsvorkehrungen, wenn das

Produkt unter einer der folgenden Bedingungen eingesetzt werden soll:

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

2. Beim Einbau in Maschinen und Anlagen, die in Verbindung mit Kemenergie, Eisenbahnen, Luft- und Raumfahrttechnik,
Schiffen, Kraftfahrzeugen, militarischen Einrichtungen, Verbrennungsanlagen, medizinischen Geraten oder
Freizeitgeraten eingesetzt werden oder mit Lebensmitteln und Getranken, Notausschaltkreisen, Kupplungs- und
Bremsschaltkreisen in Stanz- und Pressanwendungen, Sicherheitsausriistungen oder anderen Anwendungen, die
nicht fur die in diesem Katalog aufgefiihrten technischen Daten geeignet sind, in Kontakt kommen.

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

4. Verwendung in Verriegelungsschaltungen, die ein doppeltes Verriegelungssystem mit mechanischer
Schutzfunktion zum Schutz vor Ausféllen und eine regelmaRige Funktionspriifung erfordern Fiihren Sie
auBerdem regelmafige Instandhaltungsinspektionen durch und Uberprifen Sie die ordnungsgemafe Funktion.
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Sicherheitshinweise

/!\Achtu ng

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

Gewabhrleistung und Haftungsausschluss/Einhaltung von Vorschriften

Das Produkt unterliegt den folgenden Bestimmungen zu ,Gewahrleistung und
Haftungsausschluss" und ,Einhaltung von Vorschriften".
Lesen Sie diese Punkte durch und erklaren Sie |hr Einverstandnis, bevor Sie das Produkt verwenden.

Gewahrleistung und Haftungsausschluss

1. Die Gewahrleistungszeit betragt ein Betriebsjahr, gilt jedoch maximal bis zu 18 Monate
nach Auslieferung dieses Produkts.*2)

Das Produkt kann zudem eine bestimmte Haltbarkeit oder Reichweite aufweisen oder bestimmte
Ersatzteile benétigen. Bitte erkundigen Sie sich bei lhrer néchstgelegenen Vertriebsniederlassung.

2. Wenn innerhalb der Gewahrleistungszeit ein Fehler oder Schaden auftritt, der eindeutig von uns zu
verantworten ist, stellen wir lhnen ein Ersatzprodukt oder die entsprechenden Ersatzteile zur Verfiigung.
Diese Gewahrleistung gilt nur fiir unser Produkt, nicht jedoch fiir andere Schaden, die
durch den Ausfall dieses Produkts verursacht werden.

3. Lesen Sie vor der Verwendung von SMC-Produkten die Gewahrleistungs- und
Haftungsausschlussbedingungen sorgfaltig durch, die in den jeweiligen spezifischen
Produktkatalogen zu finden sind.

*2) Diese 1-Jahres-Gewdhrleistung gilt nicht fir Vakuumsauger.
Vakuumsauger sind VerschleiBteile, fiir die eine Gewahrleistung von 1 Jahr ab der Auslieferung gilt.
Diese Gewahrleistung wird auch nicht wirksam, wenn ein Produkt innerhalb der
Gewabhrleistungszeit durch die Verwendung eines Vakuumsaugers verschleit oder
aufgrund einer Zersetzung des Gummimaterials ausfalit.

Einhaltung von Vorschriften

1. Die Verwendung von SMC-Produkten in Fertigungsmaschinen von Herstellem von
Massenvemichtungswaffen (weapon of mass destruction, WMD) oder sonstigen Waffen ist strengstens
untersagt.

2. Der Export von SMC-Produkten oder -Technologie von einem Land in ein anderes hat nach
den an der Transaktion beteiligten Landern geltenden Sicherheitsvorschriften und -normen 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.

/N\Achtung

SMC-Produkte sind nicht fiir den Einsatz als Gerate im gesetzlichen Messwesen bestimmt.
Bei den von SMC hergestellten oder vertriebenen Produkten handelt es sich nicht um Messinstrumente,
die durch Zulassungspriifungen gemal den Messgesetzen eines jeden Landes qualifiziert wurden.
Daher kénnen SMC-Produkte nicht im gewerblichen Bereich bzw. zu Zertifizierungen, die von den
Messgesetzen jedes Landes vorgeschrieben sind, verwendet werden.

-4-
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2. Produktuibersicht

2.1 Grundlagen des batterielosen Absolutwertgebers

(1) Was ist ein batterieloser Absolutwertgeber?
Der batterielose Absolutwertgeber ist ein Encoder, der die absolute Position von mehreren Umdrehungen
erfassen kann. Die Batterie dieses Absolutwertgebers speichert die Informationen der
Mehrfachumdrehung nicht, im Gegensatz zum Absolutwertgeber fiir einzelne Umdrehung. Aus diesem
Grund ist kein Batteriewechsel erforderlich.
Die Abfrage der absoluten Position erméglicht es dem Encoder, die Position des Antriebs zu erkennen,
wenn er mit Spannung versorgt wird. So ist der Betrieb ohne Riickkehr in die Referenzposition méglich.

(2) Wann ist eine Ruckkehr in die Referenzposition erforderlich?
1) Bei der erstmaligen Spannungszufuhr.
2) Wenn der Antrieb oder Motor ausgetauscht wird.
3) Wenn der Alarm ,,Gruppe E* durch erneutes Anlegen der Spannungsversorgung geldscht wird.
(z. B.) Wenn die Verdrahtung des Encoders unterbrochen wird, wahrend die Spannungsversorgung anliegt.
- Encoderfehler (Code: 01-192)

/N Warnung

Verwenden Sie das Produkt nicht in einer Umgebung mit starken Magnetfeldern.

Im Encoder wird ein magnetischer Sensor verwendet. Wenn der Antrieb in einer Umgebung mit starken
Magnetfeldern verwendet wird, kann es daher zu Fehlfunktionen oder Ausfallen kommen.

Setzen Sie den Antriebsmotor keinen Magnetfeldern mit einer magnetischen Flussdichte von 1 mT oder mehr aus.
Bitte lesen Sie Kapitel 16. Individuelle Sicherheitshinweise fiir den batterielosen Absolutwertgeber.

/N\ Warnung

Stellen Sie sicher, dass zwischen Controller und Antrieb keine falsche Verdrahtung oder lockere
Verbindungen bestehen.

Wenn in der Verdrahtung des Motors ein Kontaktfehler auftritt, ist die Motorleistung selbst im Zustand
»Servo ON“ unzureichend, wodurch die Haltekraft verringert wird.

Aus diesem Grund fallt der bewegliche Teil des Antriebs bei einem vertikalen Betrieb abwarts.

(Bei diesem Betrieb funktioniert die Verriegelungsfunktion des Antriebs mit Motorbremse nicht.)

Die durch einen Kontaktausfall erzeugte Spannungsspitze kann den Controller beschadigen.
Vergewissern Sie sich vor dem Gebrauch, dass keine fehlerhafte Verdrahtung oder lose Anschlisse
zwischen dem Controller und dem Antrieb vorhanden sind.

/\ Achtung

[SicherheitsmaBnahme bei der erstmaligen Verwendung des Controllers]

Den Alarm zuriicksetzen.

Der Alarm ,Absolutwertgeber ID Alarmfehler (Code: 1-153)“ wird generiert, wenn der Controller zum ersten
Mal mit Spannung versorgt wird und/oder wenn die Batterie ausgetauscht wird, so dass ein Alarm-Reset
erforderlich ist.

(Durch das Zuriicksetzen des Alarms wird die spezifische ID-Nr. des Absolutwertgebers im Controller registriert.)
Durch die Riickkehr in die Referenzposition nach dem Alarm-Reset kann der Controller verwendet werden.
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/N\ Achtung

In dieser Betriebsanleitung finden Sie die Vorgehensweise fir die Riickkehr zur Referenzposition des Controllers
und die Wiederherstellung nach dem Wiedereinschalten der Spannungsversorgung. Lesen Sie die
Betriebsanleitung des Controllers fiir die Serie JXC o 1, um die grundlegende Funktionsweise zu erfahren.

/\ Achtung

Bitte bewahren Sie diese Betriebsanleitung zur spateren Verwendung an einem sicheren Ort auf. Bei der
Installation und bei der Fehlersuche miissen Sie diese Betriebsanleitung zusammen mit den
Betriebsanleitungen der Teaching-Box und der Konfigurationssoftware zu Rate ziehen.

* Bewahren Sie diese Betriebsanleitung zum Nachschlagen auf.
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2.2 Bestellschliissel
Bestell-Nr. des Controllers

JXCD17T—LEY25EA—100

Kommunikationsproto;(li—l L Bestell-Nr. des Controllers

E | EtherCAT® (Geben Sie von der Produktnummer des
Antriebs ,LE* bis ,Hub“ ein)

9 EtherNet/IP™ Beispiel: Fiir LEY25EA-100C-R1CD17T
P | PROFINET geben Sie ,LEY25EA-100“ ein.

D | DeviceNet™ BC Unbeschriebener Controller *
L

* Erfordert spezielle Software (JXC-BCW/ACT Controller 2).

[O-Link

———@ Option

Montage e&———
=¥ k.A.
! Direktmontage S Mit geradem Kommunikationsstecker
8 * | DIN-Schienenmontage . L .
T Mit Kommunikationsstecker, T-Verzweigung
* DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.

Sie miissen separat bestellt werden. Wahlen Sie fiir andere Produkte als JXCD1 ,-“.
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2.3 Produktkonfiguration

Die Konfiguration des Controllers ist unten dargestellt.

*1)

e Elektrischer Antrieb

. eBestell-Nr.
Antriebskabel: :
» LE-CE-o-o0

Spannungsversorgung
fir Controller-Eingang
24 VDC

eController

eSpannungsversorgungs-
stecker (inbegriffen)
Bestell-Nr.: JXC-CPW
(verwendbarer
Drahtdurchmesser)
AWG20 (0,5 mm?)

Zu IN und OUT

eTeaching-Box
(Kabel mit 3 m P
inbegriffen) Bestell-Nr.:
~.LEC-T1-30Gno

eKommunikationskabel fiir
Controllerparametrierung

Bestell-Nr.: JXC-W2A-C

2)

eB-Kabel
(A-mini-B)
Bestell-Nr.: LEC-W2-U

*1) Diese Positionen sind im Lieferumfang enthalten, wenn Sie die Bestell-Nr. fur einen Antriebssatz verwenden.
*2) Bitte laden Sie die Konfigurationssoftware fiir den Controller von der SMC-Website herunter.
https://www.smcworld.com/

/\Warnung

Das Kommunikationskabel muss mit einem USB-Kabel Giber einen Umsetzer an den PC
angeschlossen werden.
Die Teaching Box darf nicht an einen PC angeschlossen werden.
Fir den Anschluss des Sl-Steckers des Controllers kein LAN-Kabel verwenden, da ansonsten der PC
und der JXC beschadigt werden kénnen.

2.4 Vorgehensweise (zur Bedienung des Antriebs)

Siehe Betriebsanleitung der Serie JXCo1.
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3. Technische Daten

3.1 Grundspezifikationen

Nachfolgend werden die Grundspezifikationen des Produkts beschrieben.

Beschreibung Technische Daten
Gesteuerter Motor Schrittmotor (Servo 24 VDC)
Spannungsversorgung 24 VDC+/-10 %

Stromaufnahme Siehe Betriebsanleitung fiir die Serie JXCo1.
Gesteuerter Encoder Batterieloser Absolutwertgeber (Auflosung: 4096 Impulse/Umdrehung)
Datenspeicherung Siehe Betriebsanleitung fiir die Serie JXCo1.
LED-Anzeige Siehe Betriebsanleitung fiir die Serie JXCo1.
Bremsansteuerung Siehe Betriebsanleitung fiir die Serie JXCo1.
Kabellange Siehe Betriebsanleitung fiir die Serie JXCo1.
Kiihimethode Siehe Betriebsanleitung fiir die Serie JXCo1.
Betriebstemperaturbereich 0 bis 55 °C (kein Gefrieren) Anm. 1)
Luftfeuchtigkeitsbereich Siehe Betriebsanleitung fiir die Serie JXCo1.
Isolationswiderstand Siehe Betriebsanleitung fiir die Serie JXCo1.
Gewicht Siehe Betriebsanleitung fiir die Serie JXCo1.

Anm. 1) Bei den Serien LEY40 und LEYG40 darf der Controller bei einer Umgebungstemperatur von max. 40 °C
eingesetzt werden, wenn die vertikale Verfahrlast groRer ist als das unten angegebene Gewicht.
LEY40oEA: 9 kg,LEY40cEB: 19 kg,LEY40oEC: 38 kg
LEYG40oEA: 7 kg,LEYG40oEB: 17 kg,LEYG40oEC: 36 kg

Die Kommunikationsdaten finden Sie in der Betriebsanleitung der Serie JXCo1.
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3.2 Beschreibung der Bauteile

Eine Beschreibung der Controller-Bauteile finden Sie in der Betriebsanleitung der Serie JXCo1.

3.3 Montage

(1) Montage
Siehe Betriebsanleitung fiir die Serie JXCo1.

(2) Erdung
Siehe Betriebsanleitung fiir die Serie JXCo1.

(3) Montageort
Legen Sie die Grofke der Schalttafel und die Installation so aus, dass die Temperatur in der Umgebung des
Controllers max. 55 °C betragt (Anm. 1). Montieren Sie den Controller, wie unten dargestellt, vertikal mit
einem Mindestabstand von 30 mm an der Ober- und Unterseite des Controllers an der Wand.
Lassen Sie mindestens 60 mm Platz zwischen der Vorderseite des Controllers und der Tir des
Schaltschrankes oder einer Abdeckung, um den Anschluss und das Trennen der Stecker zu ermdglichen.
Zwischen den Controllern ausreichend Platz lassen, sodass die Betriebstemperatur der Controller innerhalb
des vorgegebenen Bereichs liegt.
Die Montage des Controllers in der Nahe einer Schwingungsquelle wie einem grolRen elektromagnetischen
Schitz oder Sicherungsautomaten auf derselben Schalttafel ist zu vermeiden.
Anm.) Bei den Serien LEY40 und LEYG40 darf der Controller bei einer Umgebungstemperatur von max.
40 °C eingesetzt werden, wenn die vertikale Verfahrlast groRer ist als das unten angegebene Gewicht.
LEY40oEA: 9 kg, LEY40oEB: 19 kg, LEY40oEC: 38 kg

LEYG40oEA: 7 kg, LEYG40cEB: 17 kg, LEYG40oEC: 36 kg Tiir (Deckel)

7

______ ) Controller

( [3

Controller

_______ ' ' NI o
min. 30 mm (Direktmontage) min. 60 mm

min. 50 mm (DIN-Schienenmontage)

44

/N\Achtung

Eine verzogene oder unebene Montageflache des Controllers kann eine UbermaRige Krafteinwirkung auf
das Gehause und somit Fehler zur Folge haben. Das Produkt auf einer flachen Oberflache montieren.

-10-
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(4) Sicherheitshinweise fiir die Installation des elektrischen Antriebs

AN\ Warnung
AN

Verwenden Sie das Produkt nicht in einer Umgebung mit starken Magnetfeldern.

Im Encoder wird ein magnetischer Sensor verwendet. Wenn der Antrieb in einer Umgebung mit starken
Magnetfeldern verwendet wird, kann es daher zu Fehlfunktionen oder Ausfallen kommen.

Setzen Sie den Antriebsmotor keinen Magnetfeldern mit einer magnetischen Flussdichte von 1 mT oder mehr aus.
Bei der Installation eines elektrischen Antriebs oder eines Druckluftzylinders mit Signalgeber (z. B. Serie
CDQ2) oder mehrerer elektrische Antriebe nebeneinander, muss ein Abstand von 40 mm oder mehr um
den Motor eingehalten werden. 40

Siehe die technische Zeichnung des Antriebsmotors. <>

Ein Druckluftzylinder mit Signalgeber kann nicht im schattierten Bereich installiert werden.

4. Grundeinstellungen

Die Grundeinstellungen des Drehschalters oder des Feldnetzes entnehmen Sie bitte der
Betriebsanleitung fiir die Serie JXCo1.

5. Externe Anschlusse
Siehe Betriebsanleitung der Serie JXCO1.

6. Details des Spannungsversorgungssteckers
Siehe Betriebsanleitung der Serie JXCO1.

7. LED-Anzeige
Siehe Betriebsanleitung der Serie JXCO1.

8. Betriebsarten

Siehe Betriebsanleitung der Serie JXCO1.

9. Speicherabbildung
Siehe Betriebsanleitung der Serie JXCO1.

-11-
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10. Einstellungen und Dateneingabe

Siehe Betriebsanleitung der Serie JXCO1.

10.1 Schrittdaten
Siehe Betriebsanleitung der Serie JXCO1.

10.2 Grundparameter

Bei den ,Grundparametern® handelt es sich um Daten zur Definition der Betriebsbedingungen des Controllers,
der Bedingungen des Antriebs usw.
Aktivierung: ,XX* = Wird unmittelbar nach der Aufnahme im Controller wirksam
X =Wird nach einem Neustart des Controllers wirksam
- = Der Parameter kann nicht geandert werden (fester Wert)

Grundparameter.
P _ . ) _ o
ara_imeter Emgapgs Details Aktivi
bezeichnung bereich erung
. Identifikationsnummer (Achse) Parameter der seriellen Kommunikation
Controller ID 1bis 32 (Kommunikation mit PC, Teaching-Box) werden eingestellt. X
Hierbei handelt es sich um einen festen Wert fir den Controller.
I/O pattern fester Wert -

Die Einstellung darf nicht geandert werden.

Hierbei handelt es sich um einen festen Wert fiir den Controller.
ACC/ DEC pattern fester Wert Die Einstellung darf nicht gedndert werden. —
(Die werkseitige Einstellung variiert je nach elektrischem

Hierbei handelt es sich um einen festen Wert fir den Controller.
S-motion rate fester Wert Die Einstellung darf nicht geandert werden. -
(Die werkseitige Einstellung variiert je nach elektrischem Antrieb.)

Definiert den positiven (+) Grenzwert der Position. (Einheit: mm)
Stroke (+) M Ein Wert, der groRer ist als der [stroke (+)]-Wert, kann nicht in das XX
Feld ,Position” der Schrittparametereinstellung eingegeben werden.

Definiert den negativen (-) Grenzwert der Position. (Einheit: mm)
Stroke (-) M Ein Wert, der groRer ist als der [stroke (+)]-Wert, kann nicht in das XX
Feld ,Position“ der Schrittparametereinstellung eingegeben werden.

Definiert die Hochstgeschwindigkeit. (Einheit: mm/s)
Max speed M Ein Wert, der groRer ist als der [stroke (+)]-Wert, kann nicht in das XX
Feld ,Position“ der Schrittparametereinstellung eingegeben werden.

Definiert die max. einstelloare Beschleunigung. (Einheit: mm/s?)
Max ACC/DEC ) Ein Wert, der groRer ist als der [Max ACC/DEC]-Wert, kann nicht in XX
das Feld ,Accel” der Schrittparametereinstellung eingegeben werden.

Definiert den Bereich, in dem der Eingang (INP) aktiviert werden
Default In position M soll, wenn sich der Antrieb nach der Riickkehr zur Referenzposition XX
innerhalb dieses Bereichs befindet. (Einheit: mm)
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ORIG offset

Definiert die Position des Antriebs nach der Riickkehr zur
Referenzposition. (Einheit: mm)
m Der ORIG offset ist 0 (mm).
G
Ml
1
ErkennungI durch den Controller

Position nach der Riickkehr zur
Referenzposition (0 mm)

m Der ORIG offset ist 100 (mm).

S

Antrieb

In den Beispielen auf der linken Seite
unterscheiden sich die Positionen der
Antriebe nicht, aber der
Referenzpunkt, den der Controller
erkennt, wird nach der Rickkehr zur
Referenzposition geandert.

1
M| !  Antrieb

Erkennung durch den Controller
Position nach der Ruckkehr zur
Referenzposition (100 mm)

/N\Achtung

Wenn der Wert fir den ,,ORIG-Offset” geandert wird, miissen Sie
~Stroke (+)“ und ,Stroke (-)“ der Grundparameter Uberpriifen.
,ORIG offset” wird erst nach der Riickkehr zur Referenzposition
gultig. Stellen Sie sicher, dass die Ruckkehr zur Referenzposition
nach jeder Anderung durchgefiihrt wird.

XX

Max force

Die maximale Kraft fur den Schubbetrieb (Einheit: %).

XX

Para protect

1 bis 2

Legt den Bereich fest, in dem die Parameter- und Schrittdaten

geandert werden kdnnen.

1. Grundparameter + Schrittdaten (Grundparameter + Parameter
Rickkehr zur Referenzposition + Schrittdaten)

2. Grundparameter (Grundparameter + Parameter Riickkehr

zur Referenzposition)

XX

Enable SW

1 bis 2

Definiert den Status des Freigabeschalters der Teaching-Box.
1: aktiviert
2: deaktiviert

XX

Unit name

fester Wert

Angabe der Ausfiihrung des Antriebs, die mit dem Controller
kompatibel ist.
Die Einstellung darf nicht gedndert werden.

W-AREA1

»Stroke (-)* bis
»Stroke (+)" der
Grundparameter

W-AREA2

»Stroke (-) bis
Stroke (+)" der
Grundparameter

Mit dieser Einstellung wird festgelegt, unter welchen Bedingungen

~WAREA® eingeschaltet werden soll. [Einheit: mm]

Wenn die aktuelle Position innerhalb des Bereichs zwischen W-Area 1 und W-

Area 2 liegt, wird WAREA" auf ON geschaltet.

* Wenn W-Bereich-Ausgangsende 1 >W-Bereich-Ausgangsende
2, wird der Alarm ,Parameter ALM* aktiviert. Es wird jedoch
kein Alarm ausgeldst, wenn W-Bereichsende 1= W-
Bereichsende 2 = 0, WAREA wird ausgeschaltet (OFF)

XX

XX

ORG Correct

fester Wert

Hierbei handelt es sich um einen festen Wert fiir den Controller. Die
Einstellung darf nicht geéndert werden. (Werkseinstellung ,,0“)

Sensor type

fester Wert

Hierbei handelt es sich um einen festen Wert fiir den Controller. Die
Einstellung darf nicht geéndert werden. (Werkseinstellung ,,2“)

Option 1

fester Wert

Hierbei handelt es sich um einen festen Wert fiir den Controller. Die
Einstellung darf nicht geéndert werden. (Werkseinstellung ,,0“)

Undefined
parameter No.11

fester Wert

Hierbei handelt es sich um einen festen Wert fiir den Controller. Die
Einstellung darf nicht geéndert werden. (Werkseinstellung ,,0“)

Undefined
parameter No.12

fester Wert

Hierbei handelt es sich um einen festen Wert fiir den Controller. Die
Einstellung darf nicht geéndert werden. (Werkseinstellung ,,0“)
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*1) Das Modell des Antriebs bestimmt die verfligharen Eingabewerte. Details hierzu finden Sie in der Befriebsanleitung des Anriebs.




10.3 Parameter Riickkehr zur Referenzposition

»Parameter Rlckkehr zur Referenzposition” beinhaltet die Einstelldaten fiir die Riickkehr zur Referenzposition.

Aktivierung: ,XX* = Wird unmittelbar nach der Aufnahme im Controller wirksam

X =Wird nach einem Neustart des Controllers wirksam
- = Der Parameter kann nicht geandert werden (fester Wert)
Details zu ,,Parameter Riickkehr zur Ausgangsposition*

No.21

(Werkseinstellung ,0%)

Pargmeter- Bereich Beschreibung Aktivierung
bezeichnung
Zur Einstellung der Richtung der Riickkehr zurReferenzposition. Anmerkung)
ORIG direction 1 bis 2 1.CW X
2. CCW (gegen den Uhrzeigersinn)
Einstellung der Riickkehr zur Referenzposition.
Return to origin mode 1 bis 2 1: Schubbetrieb Referenzposition [Stopp] XX
2: Endlagenschalter Referenzposition [SW]
ORIG limit 1) Stufe der Schubkraft, auf die die Referenzposition gesetzt XX
werden soll.
. Hierbei handelt es sich um einen festen Wert fir den Controller.
ORIG t —
ime fester Wert (Die Einstellung darf nicht geandert werden.)
ORIG speed " Zuléssige Geschwindigketit fiir die Bewegung zur Referenzposition. XX
ORIG ACC/ DEC 1) Die BeschleunlgL.mg und Verzogerung bei der Ruckkehr XX
zur Referenzposition.
Creep speed fester Wert Hierbei handelt es sich um einen festen Wert fiir den Controller. _
PSP (Die Einstellung darf nicht geandert werden.)
Einstellung des ,ORIG sensor*
. 0, Der ,,ORIG sensor* ist nicht wirksam. [Deaktivieren]
ORIG sensor 0 bis 2 1. Der ,,ORIG sensor” ist vom Typ N.O. [N.QO]. XX
2. Der ,ORIG sensor” ist vom Typ N.C. [N.C].
ORIG SW DIR fester Wert Hierbei hgndelt es sich tjm einen festen Wert fir den Controller. _
(Werkseinstellung ,0“)
Undefined parameter Hierbei handelt es sich um einen festen Wert fir den Controller.
fester Wert -

*1) Das Modell des Antriebs bestimmt die verfugbaren Eingabewerte. Details hierzu finden Sie in der Betriebsanleitung des Antriebs.

Anm.) Wenn die Spannungsversorgung wieder eingeschaltet wird, nachdem der Parameter ,Richtung Ruckkehr zur
Referenzposition“ geandert wurde, wird der Ausgang SETON ausgeschaltet (OFF).
Fuhren Sie die Ruckkehr zur Referenzposition erneut durch.
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11. Vorgange

11.1 Riickkehr zur Referenzposition

In folgenden Fallen ist zuerst die Rickkehr zur Referenzposition durchzufiihren:

(1) Bei der erstmaligen Spannungszufuhr.

(2) Wenn der Antrieb oder Motor ausgetauscht wird.

3) Wenn der Alarm ,,Gruppe E*“ durch erneutes Anlegen der Spannungsversorgung geléscht wird.
Bei (1) und (2) wird der Alarm Nr. 10-153 ,Absolutwertgeber ID Alarm Fehler” nach dem Einschalten
Spannungsversorgung generiert. Fihren Sie daher die Riickkehr zur Referenzposition durch, nachdem
Sie den Alarm zuriickgesetzt haben.

mProzess der Riickkehr zur Referenzposition

Der Antrieb bewegt sich in die Richtung der Riickkehr in die Referenzposition (* diese Richtung ist abhangig
vom Antrieb) von der Referenzposition im Moment des Einschaltens (Spannungsversorgung ON). Siehe (1)
in der nachstehenden Abbildung.

Wenn der Antrieb das Ende des Verfahrwegs erreicht, halt er fiir kurze Zeit an. Der Controller erkennt die Position
als Ende des Verfahrwegs des Antriebs. Dann bewegt sich der Antrieb mit geringer Geschwindigkeit in die
Richtung, die der Rickkehr zur Referenzposition entgegengesetzt ist. Siehe (2) in der Abbildung unten.

Die Position nach der Verfahrbewegung wird zur Referenzposition.

Befehl zur Riickkehr zur Referenzposition| (Beispiel) Prozess der Riickkehr in die Referenzposition
Grundparameter
l Last ) L
\Verfahrbewegung in Richtung der Referenzposition] »Def in position
l [Motor] s
\Verfahrbewegung stoppt [ || | [ ]
l | i | : | Elektrischer Antrieb

\Verfahrbewegung in die entgegengesetzte Richtung

Einstellung der Referenzposition| Antriebsende

/\ Achtung

Diese Richtung ist abhangig von dem elektrischen Antrieb.

11.2 Positionierbetrieb
Siehe Betriebsanleitung der Serie JXCO1.

11.3 Schubbetrieb
Siehe Betriebsanleitung der Serie JXCO1.

11.4 Ansprechzeit des Steuereingangssignals
Siehe Betriebsanleitung der Serie JXCO1.

11.5 Methoden fiir eine Unterbrechung des Betriebs

Siehe Betriebsanleitung der Serie JXCO1.
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12. Inbetriebnahme des batterielosen Absolutwertgebers

12.1 Inbetriebnahme

Verfahren zur Inbetriebnahme des batterielosen Absolutwertgebers bei jedem Einschalten der
Spannungsversorgung.

(1) Bei der erstmaligen Spannungsversorgung (siehe 12.2 fiir Details)
In den folgenden Fallen wird der Alarm Nr. 10-153 ,Absolutwertgeber-ID stimmt nicht mit den Daten des
Controllers iberein“ nach dem Einschalten der Spannungsversorgung ausgelost. Fiihren Sie daher die
Rickkehr zur Referenzposition durch, nachdem Sie den Alarm zurlickgesetzt haben.

Die Angaben unter ,Bei der erstmaligen Spannungsversorgung® gelten auch fiir die nachstehend
genannten Falle.
- Beim erstmaligen Anschliel3en des elektrischen Antriebs und der erstmaligen Spannungsversorgung
nach dem Kauf.
- Wenn der Antrieb oder der Motor ausgetauscht wurde.
- Wenn der Controller ausgetauscht wurde.

Wenn der elektrische Antrieb und der Controller Uber eine einzige Bestell-Nr. gekauft wurden, kann der
Alarm maoglicherweise nicht vom Kunden ausgeldst werden, da der Alarm Nr. 01-153 ,Absolutwertgeber-1D
stimmt nicht mit den Daten des Controllers Uiberein“ werkseitig zurlickgesetzt wurde.

(Wenn mehrere Einheiten mit der gleichen Bestell-Nr. gekauft werden, wird der Alarm Nr. 01-153
~Absolutwertgeber-ID stimmt nicht mit den Daten des Controllers tiberein® je nach der Kombination aus
angeschlossenem elektrischen Antrieb und Controller erzeugt.)

(2) Wenn die Spannungsversorgung wiederhergestellt ist (siehe 12.3 fiir Details)

(3) Der Alarm (Gruppe E) wird durch eine Unterbrechung der Spannungsversorgung geldscht (siehe 12.4
fur Details).
Der SETON-Ausgang schaltet sich aus (OFF). Fihren Sie die Riickkehr zur Referenzposition durch.
Wenn Sie die Spannungsversorgung wieder einschalten, nachdem Sie den Parameter ,Ruckkehr zur
Referenzposition geandert haben, folgen Sie dem gleichen Inbetriebnahmeverfahren.
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12.2 Spannungsversorgung zur Erstinbetriebnahme

Bitte beachten Sie die folgenden [Vorgehensweisen und Zeitdiagramm] fir jeden Prozess.

-Vorgehensweise-
1) Spannung zufiihren
!

2) Der ESTOP-Ausgang schaltet sich aus (OFF)
Der ALARM-Ausgang schaltet sich ein (ON)
Der OUT3-Ausgang schaltet sich ein (ON)
(Der Alarm [1-153:
Absolutwertgeber-ID stimmt nicht
mit den Daten des Controllers
Uberein] wird erzeugt)

!

3) RESET schaltet sich ein (ON).
!

4) Der ALARM-Ausgang schaltet sich aus (OFF)
!

5) Der SVON-Eingang schaltet sich ein (ON)
!

6) Der SVRE-Ausgang schaltet sich ein (ON).

* Der Antrieb mit Motorbremse ist entriegelt.
!
7) Der SETUP-Eingang schaltet sich ein (ON).
!
8) Der BUSY-Ausgang schaltet sich ein (ON).
(Startet den Betrieb.)

!
9) Der Ausgang SETON, INP schaltet
sich ein (ON).
Die Ruickkehr zur
Referenzposition ist

abgeschlossen, wenn der BUSY-
Ausgang ausgeschaltet ist.

Wenn die Ruckkehr  zur
Referenzposition abgeschlossen
ist, ist DRIVE verfligbar.

-Zeitdiagramm-

24V
Spannung |
oV
SVON ON
T2 OFF
Bingangs-| peser «> .
signal 4
SETUP \\
V1
ouT3 I * / ‘\ f
ON
BUSY / \ / OFF
| ¥
SVRE /
Ausgangs-| SETOM / \ I
. || =
INP
"/ \
ALARM
ESTOP \
| .
1 ) .
Externe > I Entriegeln
Motorbremse Halten
Geschwindigkeit \_,—/_I—
0 mm/s

T2: Kommunikationszykluszeit: min. 2 mal

T1: Max. 1,6 s (Systeminitialisierungszeit + Zeit fur die Aktivierung des Alarms)
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12.3 Spannungsversorgung

(1) Die Spannungsversorgung ist wieder eingeschaltet (normal)

Wenn der [ALARM] nach der Wiederherstellung der Spannungsversorgung ausgeschaltet ist (OFF,
kein Alarm), ist der SETON-Ausgang nach T3 eingeschaltet (ON).

-Vorgehensweise-
1) Spannung zufiihren

2) Der ESTOP-Ausgang schaltet
sich aus (OFF)
Der ALARM-Ausgang schaltet
sich aus (OFF)

3) Der SETON-Ausgang schaltet
sich nach T3 ein (ON)
l
4) Der SVON-Eingang schaltetsich ein (ON).
l
5) Der SVRE-Ausgang schaltetsichein (ON).
Wennde Riddehrindie
Ref iionaboesH i
DRIVE verfligoer.

-Zeitdiagramm-

24V
Spannung oV
SVON ON
RESET OFF
Eingangs-| seryp \\
signal T
ouUTO~5 \ \ .
BUSY \ \ ON
\ \ OFF
SVRE
DR F R —
SETON < -
Aus-
gangs- INF
signal
ALARM
ESTOP ' \
|
1)
|
TS Entriegeln
Motorbremse Hold
Geschwindigkeit 0 mm/s
T3: Max. 3 s

(Systeminitialisierungszeit + Zeit, die zum Lesen der
Positionsdaten bendtigt wird)
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12.4 Loschung des Alarms (Gruppe E) durch Unterbrechung der Spannungsversorgung

Es ist notwendig, die Rickkehr in die Referenzposition durchzufiihren, wenn ein Alarm (Gruppe E)
ausgeldst wird und der Alarm durch Abschalten der Spannungsversorgung geldscht wird.

Wenn Sie die Spannungsversorgung wieder einschalten, nachdem Sie den Parameter ,Rickkehr zur
Referenzposition“ geandert haben, folgen Sie dem gleichen Inbetriebnahmeverfahren.

-Vorgehensweise-
1) Spannung zufiihren

2) Der ALARM-Ausgang schaltet sich aus (OFF)
Der ESTOP-Ausgang schaltet sich aus (OFF)
|

3) Der SVON-Eingang schaltet sich ein

(ON), nachdem T1 abgelaufen ist

l
4) Der SVRE-Ausgang schaltet sich
ein (ON).

*Die Zeit, die der SVRE-Ausgang
bendtigt, um sich einzuschalten
(ON), hangt von der Ausfiihrung
des Antriebs und den
Betriebsbedingungen ab.

*Der Antrieb mit Motorbremse ist
entriegelt.

l
5) Der SETUP-Eingang schaltet sich ein (ON).
l

6) Der BUSY-Ausgang schaltet sich ein (ON).

(Startet den Betrieb.)
l

7) Die Ruckkehr in die
Referenzposition ist abgeschlossen,
wenn der Ausgang SETON, INP
eingeschaltet (ON) ist und der
Ausgang ONBUSY ausgeschaltet
(OFF) ist.
Wenn die Ruckkehr zur
Referenzposition abgeschlossen ist,
ist .DRIVE usw. verfligbar.

-Zeitdiagramm-

Spannung 24V
— oV
T3
N o
Eingangs \ <T2= .
signa| RESET
SETUP \
I\
oUTO~5 \ \
ON
BUSY \ \ / L OFF
Ausgargs | **7E \ V .
sgd SETON \ | )
INP \ | '
ALARM \
ESTOP \
‘x
Externe | Entriegeln
Motorbremse Hold
Geschwindigkeit ‘\_,—/_l— 0 mm/s
T2: Kommunikationszykluszeit: min. 2 mal
T3: Max. 3 s (Systeminitialisierungszeit + Zeit, die zum
Lesen der Positionsdaten benétigt wird)
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13. Hinweise zur Bedienung

Siehe Betriebsanleitung der Serie JXCo1.

14. Option

14.1 Antriebskabel

a (c
LE—CE—0O3O ( Signalbezeichnung | Klemmen-Nr. Kabelfarbe Klemmen-Nr. | )
._—I’ A B-1e L] braun 2
Kabellénge (L) A Ale °| ot L
B B-2e A orange 6
B A-2e J gelb 5
1 1.5m COM-A/COM B-3e A grin 3
3 3m COM-B/ - A-3e ] blau 4
. («d
° 5m (b) Signalbezeichnung | Klemmen-Nr. o A??C_h_lrn_]ung Kabelfarbe Klemmen-Nr. )
8 8m’ Vce B-1e — J braun 12
. GND A-1e — XX)O( — e | schwarz 13
A 10m A B-2e — XXXX — ] rot 7
B 15m A A-2@ — — ®| schwarz 6
- B B-3® — XXXX — ® | orange 9
C 20m B A-3¢® — — ® | schwarz 8
* Fertigung auf Bestellun SD+(RX) B-4¢ OO0 * gelb 1
gung 9 SD-(TX) A-4® \_______________\_ -------- ®| schwarz 10
' schwarz 3
Antriebsseite Controllerseite
< >
() (14,2)
o =
Lg_ <
1 N— — ...__LF r
3 7
4 Z 14
§ 1578
& L
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14.2 Antriebskabel fiir Antrieb mit Motorbremse (fiir Sensor und Motorbremse)

LE-CE-0O-B

Kabelldnge (L) J

1,5m
3m

5m
8am’
10m’
15m’
C 20m’

W[(> || o|[w|=

* Fertigung auf
Bestellung

Antriebsseite

a d
(a) Signalbezeichnung | Klemmen-Nr. Kabelfarbe Klemmen-Nr. (d)
A B-1@ braun 2
A A-1® rot 1
B B-2¢® orange 6
B A-2® gelb 5
COM-A/COM B-3® grin 3
COM-B/ - A-3® blau 4
Abschirmun
(b) Signalbezeichnung | Klemmen-Nr. | . ______________ . 9 Kabelfarbe Klemmen-Nr. (e)
Vee B-1®—7 — braun 12
GND A1 N0 — schwarz 13
A B-2e— L rot 7
A A-2e—t— XXXX - schwarz 6
B B-3¢——— — orange 9
B A-30—i—— )OOO( — schwarz 8
SD+(RX) B-4—1— — gelb 11
SD-(TX) Aqe—— X schwarz 10
--------------- ---- schwarz 3
(¢) [ signalbezeichnung | Klemmen-Nr.
Motorbremse (+) B-1e rot 4
Motorbremse (-) A-1e }oco( schwarz 5
Sensor (+) B-3e braun 1
Sensor (-) A-3e W blau 2
Controllerseite
~
©on
e
)
{ (13,5)
Y
<
% - (10)
= L
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14.3 Kommunikationskabel fiir Controller-Einstellung

Zum Controller PC JXC—W2A—C
S Kommunikationskabel
@B |
. USB-Kabel LEC—W2—U
Kommunikationskabel —|—

ﬁ USB-Kabel

- Controller-Konfigurationssoftware

- USB-Treiber

Diese koénnen Sie von der SMC-Website downloaden.
https://www.smcworld.com

Umgebungsbedingungen

|
(O Window®7, Windows®8.1, Windows®10, Windows®11
Kommunikationsschnittstelle | USB1.1- oder USB2.0-Port
Anzeige 1024 x 768 oder hdher

Windows®7, Windows®8.1, Windows®10 und Windows®11 sind registrierte Handelsmarken der Microsoft Corporation
in den USA.

/\ Achtung

Die aktuelle Version der Controller-Einstellungssoftware muss verwendet werden.
Diese koénnen Sie von der SMC-Website downloaden. http://www.smcworld.com/

14.4 Spannungsversorgungsstecker

JXC—CPW

Details des Spannungsversorgungssteckers

Nr. | Anschluss Funktion Details
Positive Steuerungs-
Steuerungs-
1 C24Vv Spannungsversorgung (+) Spannungsversorgung des
P 9 9ung Controllers.
Positive Steuerungs-
2 M24v Motorspannung (+) Spannungsversorgung des Motors.
. Die positive Spannung fur das Stopp-
3 EMG Stopp Signal(+) Si
ignal.
. Der negative gemeinsame Leiter fiir
@ ceav @ ov 4 ov Gemeinsame Masse (-) M24V, C24V, EMG und LK RLS.
@ M24v B N.C.
®EMG (® LKRLS 5 - NC KA.
6 LK RLS Entriegelung (+) Pos[tlve Spannung fir die
Entriegelung.

-22-

O
z

JXC%-0OMX0018




14.5 Teaching-Box

—

ZSNC  Teacing BOX LE

Abmessungen

Teaching-Box

Kabelldnge

3 | 3m

Originalsprache

J Japanisch

E Englisch

oen

o—

—I_—o Freigabeschalter

- Kein Freigabeschalter

Ausgestattet mit
Freigabeschalter

L@ Stoppschalter

G | Mit Stoppschalter

Adapterkabel fiir den Anschluss der Teaching-Box
P5062-5 (Kabellange: 0,3 m)
* Erforderlich fir den Anschluss der Teaching-Box und des Controllers

der Serie JXC
g
m————f {3
| 300 |
(2)
a 102
Nr. Anzeige Funktion
Flussigkristalldisplay (mit
(1) LCD Hintergrundbeleuchtung)
) Ring zum Aufhangen der Teaching-
(2) Ring Box.
{3)@ Wenn der Schalter gedriickt wird,
3 Te] 1 A
( GB . verriegelt der Schalter und halt an.
B 3) Stoppschalter Zum Entriegeln im Uhrzeigersinn
drehen.
Stoppschalter- .
4) Schutz Schutz fiir den Stoppschalter
Schalter, um eine unbeabsichtigte
Freigabeschalter Beta.tlgung der Jog-Testfunktion zu
(5) (Option) verhindern.
P * Gilt nicht flr andere Funktionen, z.
(7) (8) B. Datenanderung
(6) | Schlusselschalter | Eingabeschalter
(7) Kabel 3 m Lange
N Anschluss, der an das Feldbusmodul
(8) | Steckergehause des Controllers angeschlossen wird
-23-
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15. Alarm fur Motorsteuerung

Die Details des Alarms fiir die Motorsteuerung kénnen mit Hilfe eines PCs (der Konfigurationssoftware des
Controllers) oder einer Teaching-Box Uberpriift werden.

* Einzelheiten zu den Alarmen finden Sie in den Anleitungen zur Konfigurationssoftware des Controllers

oder der Teaching-Box.

Wenn ein Alarm ausgel6st wird, deaktivieren Sie den Alarm nach der Fehlersuche und -behebung unter
Bezugnahme auf 15.2 Alarm und GegenmaRnahmen.
Es gibt zwei Arten von Alarmen: Eine davon ist die Alarmgruppe B bis D, die durch Eingabe des RESET-
Signals geldscht werden kann. Die andere ist Gruppe E, die nur geldéscht werden kann, wenn die
Spannungsversorgung (24 VDC) ausgeschaltet wird (OFF).

15.1 Alarmgruppen-Ausgang

Dieses Produkt gibt ein Signal zur Unterscheidung der Ausfiihrung des Alarms aus, wenn ein Alarm
ausgeldst wird.

Die Alarme werden in 5 Gruppen unterteilt. Wenn ein Alarm ausgel6st wird, wird er Giber OUTO bis OUT3
ausgegeben.

Die folgende Tabelle zeigt die Kombination von Alarmgruppe und Signal (OUTO bis OUT3).

Alarmgruppe Signal

ALARM ouTo OouT1 OuT2 OouT3
Alarmgruppe B ON OFF ON OFF OFF
Alarmgruppe C ON OFF OFF ON OFF
Alarmgruppe D ON OFF OFF OFF ON
Alarmgruppe E ON OFF OFF OFF OFF

Nach der Generierung des Alarms werden SVRE oder SETON entsprechend dem Inhalt des
Alarms ausgegeben, wie unten dargestellt.

Alarmgruppe

Signal

SVRE

SETON

Verfahren zum Neustart

Alarmgruppe B

Keine Anderung

Keine Anderung

RESET einschalten (ON)

Alarmgruppe C

Keine Anderung

Keine Anderung

RESET einschalten (ON)

Alarmgruppe D OFF Keine Anderung | RESET, SVON einschalten (ON)
Spannungsversorgung schaltet
Alarmgruppe E OFF OFF sich aus (OFF)

— Erneut Spannung zuflihren

- Verfahren zur Wiederaufnahme des Betriebs, wenn die Alarmgruppe D erzeugt wird -
Verfahren 1 Alarmgruppe D wird erzeugt — ,SVRE" wechselt zu OFF (Servo ist OFF)
Verfahren 2 RESET einschalten (ON) — (Alarm wird annulliert) — Nach dem Einschalten (ON) von SVON,
schaltet sich SVRE ein (ON) (Servo ist ON)
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15.2 Alarme und und GegenmaRRnahmen

Name der | pagchreibun
Controller- | o | & Deak- Alarminhalte/GegenmaRnahm
Einstellsoftware] J€r Teaching- | Gruppe | . . a alte/GegenmafRnahme
(Code) *1 Box
<Bedingung>Die Schrittdaten sind unter den folgenden Bedingungen
falsch (einstellbarer Bereich)
(1) Area1 <Area?2 (Bereich1 <Bereich2)
(Wenn sowohl Area1 als auch Area2 0 sind, wird der Alarm nicht aktiviert.)
(2) Trigger LV < Schubkraft
(3) Min. Geschwindigkeit des Antriebs < Schubgeschwindigkeit <
Wert d Geschwindigkeit
© . er (4) Schubgeschwindigkeit < max. Schubgeschwindigkeit des Antriebs
Antriebsdaten | Step data . .
it falsch ALMA B RESET | (5) Schubkraft < min. Schubkraft des Antriebs
IZ 1603(; (6) Grundparameter ,max. Schubkraft® = min. Schubkraft des Antriebs
(01-048) (7) Grundparameter ,max. Schubkraft® = Grenzwert
<GegenmaBnahme>
Andern Sie die Schrittdaten und die Einstellung der Grundparameter
/N\Achtung
Bitte entnehmen Sie der Anleitung oder dem Katalog des Antriebs
die max./min. Schubkraft/Geschwindigkeit fur den Antrieb.
<Bedingung>Die Schrittdaten sind unter den folgenden Bedingungen
falsch (einstellbarer Bereich)
(1) Stroke (-) < Stroke (+)
(2) W-Area Ausgangsende 1 < W-Area Ausgangsende 2
P RESET (Wenn beide Ausgangsende fiir Bereich 1 und Bereich 2 auf 0
Parameterwert | o, neter ein- stehen, wird der Alarm nicht aktiviert.)
s;;a;lsch O | ALm B | schalten | (3) Max. Schubkraft < min. Schubkraft des Antriebs
(ON) <GegenmaRnahme> Andern Sie die Einstellung der Grundparameter
/N\Achtung
Die max. Schubgeschwindigkeit des Antriebs entnehmen Sie bitte der
Betriebsanleitung oder dem Katalog des Antriebs.
<Bedingung> Bei einem Betrieb fiir eine bestimmte Schrittdaten-Nr. ist die
angeforderte Nummer der Schrittdaten nicht registriert. (Wenn der Betrieb
Di Uber eine SPS gesteuert wird, wird dieser Alarm in Abhangigkeit vom
'|e Eingangssignalintervall und der Haltezeit der Signale ausgelost.)
eingestellten
Schrittdaten RESET | <GegenmaRnahme>
sind nichtin | Stepdata | o ein- (1) Vergewissem Sie sich, dass der Movement MOD" (Bewegungsmodus) der
der Liste ALM2 schalten | sepitidaten nicht Blank (Disabled)’ ieer (deakiviert) ist oder dass andere Zahlen
registriert. (ON) as[1 (ABS)] und [2 (INC)] im numerischen Befehisbetrieb eingegeben werden.
(01-051) (2) Sowohl die SPS-Verarbeitungsverzégerung als auch die Controller-

Scanverzigerung werden erzeugt. Stellen Sie sicher, dass zwischen den
Eingangssignalen mindestens das 2-fache der Kommunikationszykluszeit
eingehalten wird.
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<Inhalt> Der Antrieb Uberschreitet die durch die Grundparameter
»Stroke (+)“ und ,Stroke (-)* festgelegte Hubgrenze, wenn er den
angeforderten Betrieb ausfiihrt. (EinschlieRlich JOG-Betrieb nach
Riickkehr in die Ausgangsposition)

Der

eingestellte RESET <GegenmafBnahme> Vergewissem Sie sich, dass die Grundparameter

Hub liegt Stroke ain. ~Stroke (+)* und ,Stroke (-)* mit dem in den Schrittdaten angegebenen

aulerhalb limit schalten Abstand der Antriebsbewegung Ub(;reinﬁ:immen.

der chtun

Hubgrenze. (ON) . . A i 2 . "

(01-052) Wenn die Betriebsmethode der Schrittdaten die ,relative koordinierte
Bewegung*ist, notieren Sie die Position, an der der Betrieb beginnt und die
zurlickgelegte Strecke. Wenn die Position auRerhalb des Hubbereichs liegt, wenn
die Spannungsversorgung eingeschaltet ist, wird dieser Alamm ausgelost.
Bewegen Sie den Schiitten in den Hubbereich, und flihren Sie Spannung zu.

<Inhalt> Dieser Alarm tritt auf, wenn die folgenden Parameter
wahrend des numerischen Befehlsbetriebs auRerhalb des
einstellbaren Bereichs liegen. (einstellbarer Bereich)
(1) AREA 1 <AREA2
(Wenn sowohl Area 1 als auch Area 2 0 sind, wird der Alarm nicht aktiviert.)
(2) Trigger LV < Schubkraft
(3) Min. Geschwindigkeit des Antriebs = Schubgeschwindigkeit =
Alarm RESET | Geschwindigkeit
Kommentar ein- (4) Schubgeschwindigkeit = max. Schubgeschwindigkeit des Antriebs
:058 (01- 3A schalten | (5) Schubkraft = min. Schubkraft des Antriebs
058) (ON) (6) Grundparameter ,max. Schubkraft = min. Schubkraft des Antriebs
(7) Grundparameter ,max. Schubkraft‘ = Trigger LV
<GegenmaBnahme> Andern Sie die Einstellung der Grundparameter.
/N\Achtung
Die maximale Schubgeschwindigkeit, die minimale Schubkraft und
die minimale Geschwindigkeit des Antriebs entnehmen Sie bitte der
Betriebsanleitung oder dem Katalog des Antriebs.
<Inhalt> Dieser Alarm tritt auf, wenn Sie Schrittdaten auf der Grundlage einer
nicht registrierten Schrittdatennummer angeben oder wenn die Nummem des
Bewegungsmodus (Movement MOD) wahrend des numerischen
Befehlsbetriebs aulerhalb des Bereichs angegeben werden. (Wenn der Betrieb
Uber eine SPS gesteuert wird, wird dieser Alarm in Abhéngigkeit vom

Alarm RESET Eingangssignalintervall und der Haltezeit der Signale ausgelost.)

_Kommentar ein- <Gegenm§Bnahn?|e>'

061 (01- 3D schalten (1) Vergewissern Sie sich, dass der ,Movement MOD" (Bewegungsmodus)

661) (ON) der Schrittdaten nicht ,Blank (Disabled) (leer (deaktiviert)) ist oder dass

eine andere Zahl als [1 (ABS)] und [2 (INC)] im numerischen
Befehlsbetrieb eingegeben werden.

(2) Sowohl die SPS-Verarbeitungsverzogerung als auch die
Controller-Scanverzégerung werden erzeugt. Stellen Sie sicher,
dass zwischen den Eingangssignalen mindestens das 2-fache der
Kommunikationszykluszeit eingehalten wird.
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<Inhalt> Der Antrieb Uberschreitet die durch die Grundparameter
»Stroke (+)“ und ,Stroke (-)* festgelegte Hubgrenze, wenn er den
angeforderten Betrieb ausfiihrt.

<GegenmaBnahme> Vergewissern Sie sich, dass die
Grundparameter ,Stroke (+)“ und ,Stroke (-)“ mit dem in den
Schrittdaten angegebenen Abstand der Antriebsbewegung

Alarm RESET | - N
. Ubereinstimmen.
_Kommentar 3E ein-
062 (01- schalten AAChtung
062) (ON) Wenn der Bewegungsmodus der Schrittdaten die ,relative
koordinierte Bewegung* ist, notieren Sie die Position, an der der
Betrieb beginnt und die zurtickgelegte Strecke. Wenn die Position
auBerhalb des Hubbereichs liegt, wenn die Spannungsversorgung
eingeschaltet ist, wird dieser Alarm ausgel6st. Bewegen Sie den
Schlitten in den Hubbereich, und fihren Sie Spannung zu.
Die
Reaktionskraft <Inhalt>
- Beim Schubbetrieb wird der Antrieb von der Referenzposition des
llegt im RESET Schubbetriebs zuriickgeschoben
Schubbetrieb Pushing ein- )
gﬁs:flbgg ALM (sgr’l\?)lten <GegenmaBnahme> VergrofRern Sie den Abstand zwischen der
v Referenzposition des Schubbetriebs und dem zu schiebenden Objekt.
Position ist L L .
. . Alternativ kénnen Sie die Schubkraft erhéhen.
instabil. (01-
Die Rickkehrin <Inhalt>
die RESET | Die Rickkehr in die Referenzposition wurde nicht in der
Ausgangspositi | ORIG ein- vorgesehenen Zeit abgeschlossen.
.On wurde nicht | ALM schalten <GegenmafBnahme> Stellen Sie sicher, dass es keine Hindernisse
in der (ON) . L . .
gibt, die die Bewegung des Antriebs behindern.
vorgesehenen
<Inhalt> Wahrend der Servomotor ausgeschaltet ist (OFF), wird die
Der Antrieb ist RESET | Riickkehr in die Referenzposition, der Positionierbetrieb, der
ON, wenn Servo ein- Schubbetrieb oder der JOG-Betrieb angefordert.
SVRE OFFist | OFF ALM schalten | <GegenmaBnahme> Andern Sie die Einstellung so, dass diese
(01-098) (ON) Betriebe angefordert werden, wahrend der Servomotor ON ist (der
Eingang SVON ist ON).
<Inhalt>
Der Antrieb ist RESET | Ein Positionierbetrieb oder Schubbetrieb wird angefordert, bevor die
ON, wenn Drive ein- Ruckkehr in die Referenzposition abgeschlossen ist.
SETON OFFist| ALM schalten <GegenmaBnahme> Andern Sie die Einstellung so, dass diese
(01-099) (ON) Betriebe nach Abschluss der Riickkehr in die Referenzposition
angefordert werden.
Der Motor war ) ) . )
e <Inhalt> Die Spannung wird angelegt, wenn der Antrieb durch eine
nichtim RESET ; o 4
Stilstand, Polarity . externe Kraft betatigt wird.
wahrend der not e
ABS-Encoder | found schalten <GegenmaBnahme>
kommunizierte. (ON) Vergewissern Sie sich, dass der Antrieb gestoppt ist und schalten Sie
(01-101) dann ON RESET.
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<Inhalt> Ein Alarm wird ausgeldst, wenn der Rlckkehr-Parameter die
unten aufgefihrten Bedingungen 1 oder 2 erfiillt.

Einstellung des Parameters fiir die Riickkehr in die

Der Sensor Modus Riickkehr in die ORIG sensor
wurde bei Referenzposition (Referenzposition-Sensor)
der
Ruckkehr in RESET || 1 Schubbetrieb " +Sensor N.O-Ausflihrung [N.O]
die ORIG ein- Referenzposition [Stopp]
Referenz- Sens ALM schalten *Der ,ORIG sensor* ist nicht
position (ON) 5 Endlagenschalter wirksam. [deaktiviert]
nicht Referenzposition [Sensor] | oder
erkannt. (01- *Sensor N.O-Ausflihrung [N.O]
103) Der Alarm wird unter den oben genannten Bedingungen ausgeldst,
wenn der Sensor nicht am Antrieb montiert ist.
<GegenmaBnahme> Uberpriifen Sie die Installation des Sensors und die
Einstellungen des Parameters firr die Riickkehr in die Referenzposition.
<Inhalt> Wenn bei der Kommunikation mit dem Absolutwertgeber ein
Kommunika- ABENG Fehler festgestellt wird, wenn die Spannungsversorgung eingeschaltet ist.
tionsfehler des Comm Eingabe- | Wenn die Verdrahtung des Encoders und des Controllers unterbrochen wird.
Absolutwertge ALM RESET | <GegenmaRnahme> Uberpriifen Sie, ob der Anschluss des
bers. (01-106) Controllers und die Verdrahtung des Antriebs nicht lose sind oder das
Kabel beschadigt ist.
<Inhalt> Die Motordrehzahl tberschreitet einen bestimmten Wert
aufgrund einer auReren Kraft usw.
kGeftSﬁh\tde'g' ES(S)ZT <GegenmaRnahme> Nehmen Sie Verbesserungen vor, damit die Motordrehzahl
et ha Over _ nicht die maximale Geschwindigkeit des Antriebs tiberschreitet.
Sollwert speed ein-
Uberschritten P schalten AAChtung
(01-144) (ON) Die max. Geschwindigkeit des Antriebs entnehmen Sie bitte der
Betriebsanleitung oder dem Katalog des Antriebs.
<Inhalt>
Die Spannungsversorgung des Motors liegt wahrend [SVON]
aullerhalb des Bereichs.
<Gegenmafnahme> Nehmen Sie Verbesserungen vor, damit die
Motordrehzahl nicht die maximale Geschwindigkeit des Antriebs Uberschreitet.
Die
Achtun
Spannungs- A 9
versorgung RESET, || Wenn es sich bei der Spannungsversorgung um eine Ausflihrung mit
des Motors SVON »Einschaltstrombegrenzung® handelt, kann ein Spannungsabfall
. Over . = . . . .
liegt auRerhalb motor Vol ein- wahrend der Beschleunigung/Verzégerung einen Alarm ausldsen.
des schalten | <Inhalt> Der Alarm kann je nach Funktionsweise des Antriebs durch
eingestellten (ON) Riickspeisung verursacht werden.
?j;()elchs. (01- <GegenmafBnahme> Stellen Sie sicher, dass die
Betriebsbedingungen innerhalb der technischen Daten liegen.
/N\Achtung
Die Betriebsmethode des Antriebs entnehmen Sie bitte der
Betriebsanleitung oder dem Katalog des Antriebs.
Die Temperatur RESET
des Controllers " | <Inhalt> Die Temperatur um das Leistungsteil des Controllers ist zu hoch.
SVON
hat den Over .
ein-
Solltemperatur | Temp , .
bereich schalten | <GegenmafRnahme> Nehmen Sie Verbesserungen vor, damit die
(ON) Temperatur in der Umgebung des Controllers angemessen gehalten wird.

Uberschritten.
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<Inhalt> Die Spannungsversorgung des Controllers liegt aul3erhalb
des eingestellten Bereichs.

<Gegenmafinahme> Stellen Sie sicher, dass die Spannung der
Motorleistung (M24V) des Controllers innerhalb der technischen Daten liegt.

AAchtung

g'e Wenn eine einzelne Spannungsversorgung sowohl fur die Steuerung als auch fur
pannungs-d RESET, || den Motor verwendet wird oder die Spannungsversorgung eine ,Ausfuilhrung mit
versorgling . ©s SVON Einschaltstrombegrenzung® ist, kann wahrend der Beschleunigung/Verzogerung
Controllers liegt | Over Crtl ) . . i
ein- ein Spannungsabfall aufireten, der einen Alarm auslost.
auerhalb des | Vol schalten
eingestellten (ON) <Inhalt> Der Alarm kann je nach Funktionsweise des Antriebs durch
Bereichs. Riickspeisung verursacht werden.
(01-147) o i
<GegenmafBnahme> Stellen Sie sicher, dass die
Betriebsbedingungen innerhalb der technischen Daten liegen.
/N\Achtung
Die Betriebsmethode des Antriebs entnehmen Sie bitte der
Betriebsanleitung oder dem Katalog des Antriebs.
RESET, | <Inhalt> Der kumulierte Wert des Ausgangsstroms hat den
(lj)er ztrlcl)m rr‘tat o SVON angegebenen Wert Uberschritten.
en Sollwe .
iiberschritten. | | o\;zr ein- <Gegenmafnahme> Priifen Sie, ob die Bewegung des Antriebs behindert
(01-148) ’ schalten | wird. Stellen Sie auRerdem sicher, dass Last, Geschwindigkeit, Beschleunigung
(ON) und Verzégerung innerhalb des Bereichs des Antriebs liegen.
Die eingestellte <Inhalt>
. 9 RESET, | Die eingestellte Position wurde nicht innerhalb der vorgegebenen
Position wurde . .
nicht in der Posn SVON Zeitgrenze erreicht.
. ein- <GegenmaBnahme> Stellen Sie sicher, dass es keine Hindernisse
vorgegebenen | failed ) L . . .
Zeit erreicht schalten | gibt, die die Bewegung des Antriebs behindern. Stellen Sie auerdem
(01-149) ' (ON) sicher, dass Last, Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzdégerung
innerhalb des Bereichs des Antriebs liegen.
<Inhalt> Die Verbindung mit der (ibergeordneten Komponente (z. B.
o RESET, | jem PC oder der Teaching-Box) ist unterbrochen.
Kommunikati | Ctrl SVON <G P——— ST e Ve ]
onsfehler. Comm ain- " egenrga tna Ir(ne rennten |(? n(ljc ;é; erd |2 uq_g m;]. enB
(01-150) ALM schalten | Ubergeor 'ne en ompo.nen. en (wie dem und der Teac |ng-' 0X).
(ON) Im Falle eines Kommunikationsfehlers des PCs oder der Teaching-
Box ist es moglich, den Alarm durch den PC oder die Teaching-Box
Absolutwertge RESET, | <Inhalt> Der Controller fragt die spezifische Nummer des
ber-ID stimmt SVON Absolutwertgebers ab, wenn die Spannungsversorgung
nicht mit den AbEnc ID und wiederhergestellt wird. Die spezifische Nummer unterscheidet sich
Daten des ALM SETUP | von der zuvor angeschlossenen Nummer.
Controllers ein- <Gegenmafnahme> Dieser Alarm wird ausgelost, wenn das Produkt zum
Uberein. (01- schalten | ersten Mal verwendet wird oder wenn der Antrieb oder Controller ausgetauscht
153) (ON) wird. Schalten Sie RESET ein (ON), um den Alarm zuriickzusetzen.
<Bedingung>
IEnEIOde&& Encoder SPETUGS | Stgrung in der Kommunikation mit dem Encoder.
ehler (01- vasagug
192) ALM fGege.r?maBr?ahme> '
Uberprifen Sie den Anschluss des Antriebskabels.
Die Motorphase <Inhalt> Ein inkompatibler Controller ist an den batterielosen
kann nicht
d Polarity e Absolutwertgeber angeschlossen.
rechizeiig not
\esagg
gefunden found wreheden | <GegenmaBnahme>
werden. (01- Stellen Sie sicher, dass der Antrieb mit dem Controller kompatibel ist.
193)
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Ausgangsstrom o ) <Inhalt> Der Ausgangsstrom des Stromkreises ist abnormal hoch.
hatSOthemt:n Overcurrent sogung | <GegenmaBnahme> Vergewissern Sie sich, dass es keine
u01 14 ) unterore- | Kurzschlisse an den Kabeln, Anschliissen usw. des Antriebs gibt.
(01-194) chen Stellen Sie sicher, dass der Antrieb mit dem Controller kompatibel ist.
<Bedingung> Beim Zuriicksetzen des Controllers wird vom
Es ist eine Stromsensor eine Abnormalitat festgestellt.
Anomalie des nungsver- <GegenmaBnahme> Stellen Sie sicher, dass der elektrische Antrieb mit dem
Somsensors | sens sogung Controller kompatibel ist. Wenn ein Befehl zum Einschalten des Servos gegeben
aufgetreten. ALM unterbre- wird, Uberprifen Sie, ob BK RLS unter Spannung steht, indem Sie den
(01-195) chen elektrischen Antrieb senkrecht aufstellen, um zu priifen, ob der Motor durch eine
extemne Kraft angetrieben wird. Wenn der Alarm immer noch ausgeltst wird,
wenn die Spannung wieder angelegt wird, wenden Sie sich bitte an SMC.
<Inhalt> Ein Uberlauf des Positionsfehlerzéhlers im Controller ist
Uberlauf Sparr aufgetreten.
Fet?lre?;éhler Err nungsver <GegenmafBnahme> Stellen Sie sicher, dass es keine Hindernisse
(01-196) overflow zorgmg gibt, die die Bewegung des Antriebs behindern. Stellen Sie auRerdem
chen sicher, dass Last, Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzdégerung
innerhalb des Bereichs des Antriebs liegen.
Fehler im ruspan- <Inhalt> Ein EEPROM-Speicherfehler ist aufgetreten.
Speicher- Memory 9
inhalt ALM Sorgung <GegenmaBnahme> Bitte wenden Sie sich an SMC. (Die
(01-197) ghenHEb © Schreibgrenze des EEPROM s liegt bei etwa 100.000 Mal)
<Inhalt> Die CPU funktioniert nicht normal.
Span- (Es ist moglich, dass die CPU oder die umliegenden Schaltkreise
nungsver- | ausgefallen sind oder dass die CPU aufgrund von elektrischen
CPU-Fehler | CPU Stérungen nicht richtig funktioniert).
. Sogung
(01-198) failure
unterre- <GegenmafBnahme> Wenn sich der Alarm auch nach dem erneuten
chen Anlegen der Spannungsversorgung nicht deaktivieren Iasst, wenden
Sie sich bitte an SMC.
Spar+ <Inhalt> Der Controller erkennt einen Fehler in der Absolutwertgeber-
Alarm nungsver- Nr., wenn die Spannungsversorgung wieder eingeschaltet wird.
Kommentar
- C9 sorgung
_0201 utebe- | <GegenmaBnahme> Wenn sich der Alarm auch nach dem erneuten
(01-201) chen Anlegen der Spannungsversorgung nicht deaktivieren Iasst, wenden
Sie sich bitte an SMC.
<Inhalt> Der Controller stellt einen Fehler in den internen Daten des
Alarm Spar- Absolutwertgebers fest, wenn die Spannungsversorgung
Kommentar MUNGSVEr™ | wiederhergestellt wird.
- CA sorgung :
_0202 uniebe. | <GegenmaRnahme> Wenn sich der Alarm auch nach dem ereuten
(01-202) chen Anlegen der Spannungsversorgung nicht deaktivieren lasst, wenden

Sie sich bitte an SMC.

*1. Wenn ein Alarm ausgel6st wird, werden die 3-stelligen Zahlen nach [-] in dieser Tabelle [(Code)] in
[Alarmcode] von Byte6030h (1-4) im Eingabebereich des Speicherplans gespeichert. Die in dieser
Tabelle angegebenen Zahlen des Alarmcodes sind als Dezimalzahlen ausgedruckt.
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16. Produktspezifische Sicherheitshinweise fuir den batterielosen Absolutwertgeber

AWarnung

(1) Verwenden Sie das Produkt nicht in einer Umgebung mit starken Magnetfeldern.
Im Encoder wird ein magnetischer Sensor verwendet. Wenn der Antrieb in einer Umgebung mit starken
Magnetfeldern verwendet wird, kann es daher zu Fehlfunktionen oder Ausfallen kommen.

Der Hauptfehler wird im Folgenden beschrieben.
- Reduktion der Transportfahigkeit (Schubkraft, Geschwindigkeit)
- Der Antrieb wurde durch eine Kollision mit dem Werkstlck durch Positionsverschiebung beschadigt.

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

Bei der Installation eines elektrischen Antriebs oder eines Druckluftzylinders mit Signalgeber (z. B. Serie
CDQ2) oder mehrerer elektrische Antriebe nebeneinander, muss ein Abstand von 40 mm oder mehr um
den Motor eingehalten werden.

Siehe die technische Zeichnung des Antriebsmotors.

40

1

i

1

—

»

}40

s
-

Ein Druckluftzylinder mit Signalgeber kann nicht im schattierten Bereich installiert werden.

(2) Priifen Sie, ob es irgendwelche losen Verbindungen zwischen dem Controller und dem Antrieb gibt.
Wenn ein Kontaktfehler in der Verdrahtung des Motors auftritt, ist die Motorleistung unzureichend, wodurch
die Haltekraft verringert wird.

Aus diesem Grund fallt der bewegliche Teil des Antriebs bei einem vertikalen Betrieb abwarts.
(Bei diesem Betrieb funktioniert die Verriegelungsfunktion des Antriebs mit Motorbremse nicht.)
Die durch einen Kontaktausfall erzeugte Spannungsspitze kann den Controller beschadigen.

(3) Die Umgebungstemperatur des Controllers sollte je nach den Betriebsbedingungen des Antriebs
weniger als 55 °C betragen.
Bei den Serien LEY40 und LEYG40 darf der Controller bei einer Umgebungstemperatur von max. 40 °C
eingesetzt werden, wenn die vertikale Verfahrlast grof3er ist als das unten angegebene Gewicht.
Andernfalls kann es zu Schaden durch eine héhere Temperatur des Controllers kommen.
LEY40oEA: 9 kg, LEY40oEB: 19 kg, LEY40oEC: 38 kg
LEYG40oEA: 7 kg, LEYG40oEB: 17 kg, LEYG40oEC: 36 kg
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Zﬁ&Achtung

(1) Versorgen Sie den Antrieb mit Spannung, wenn er stillsteht.
Der Controller erfasst die absoluten Positionsdaten des Absolutwertgebers, wenn die
Spannungsversorgung eingeschaltet wird.
Wenn also der Controller mit Spannung versorgt wird, wahrend sich der Antrieb mit einer externen Kraft
bewegt, kann der Controller die absoluten Positionsdaten nicht erfassen, was zu einem Alarm fiihrt.

(2) Wenn Sie den Controller zum ersten Mal benutzen, nehmen Sie den Offset-Abgleich vor.

Der Alarm ,Absolutwertgeber ID Alarmfehler (Code: 1-153)" wird generiert, wenn der Controller zum ersten
Mal mit Spannung versorgt wird und/oder wenn die Batterie ausgetauscht wird, so dass ein Alarm-Reset
erforderlich ist.

(Durch das Zuriicksetzen des Alarms wird die spezifische ID-Nr. des Absolutwertgebers im Controller registriert.)

Schalten Sie Servo ein (ON), nachdem Sie den Alarm zuriickgesetzt haben. Die Durchfiihrung einer

Rickkehr in die Ausgangsposition Referenzposition ermdglicht die Verwendung des Controllers.

(3) Wenn Sie einen unbeschriebenen Controller und einen Absolutwertgeber fiir den Antrieb mit
Batterie verwenden, schreiben Sie die Parameter fiir den Antrieb vor der Verwendung in den
Absolutwertgeber mit Batterie.

Obwohl die Ausfiihrung des Antriebs identisch ist, werden die Parameter des Antriebs, in denen die
technischen Daten des Encoders und des Motors nicht identisch sind, geschrieben, und es kommt zu
Gerauschen oder Vibrationen wahrend des Servo ON oder des Betriebs.

Wenn der Parameter fiir den Antrieb mit anderen technischen Daten geschrieben wird, schreiben Sie den
Parameter fiir den Antrieb mit dem batterielosen Absolutwertgeber mit der Serie JXC-BCW neu.

[ Lesen Sie die Betriebsanleitung des Controllers und des Antriebs fiir Sicherheitshinweise. ]
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17. Fehlersuche

In der folgenden Tabelle finden Sie Hinweise zur Fehlerbehebung. Wenn keine der in der Fehlersuche
genannten Ursachen bestatigt werden kann, wird davon ausgegangen, dass das Produkt defekt ist und der
normale Betrieb nur durch den Austausch eines Teils wiederhergestellt werden kann.

Es ist moglich, dass dieses Produkt aufgrund der Betriebsbedingungen (Anwendungen) beschadigt werden
kann. Bitte kontaktieren Sie SMC, um geeignete Malinahmen zu besprechen.

17.1 Bedienfehler

Problem

Mogliche Ursache

Ermittlungsmethode und
Position der méglichen Ursache

Abhilfe

Kein
Betrieb.

Spannungsversorgungsfehler

Leuchtet die grine LED am
Controller?

Uberpriifen Sie die Leistung, die
Spannung und den Strom, mit dem
der Controller versorgt wird.

Ausfall der externen

Uberpriifen Sie, ob die an den
Controller angeschlossene SPS
korrekt funktioniert.

Schlagen Sie in der
Betriebsanleitung nach und

Ausrustung Testen Sie den Betrieb des ergreifen Sie entsprechende
MaRnahmen.
Controllers.
Korrigieren Sie die Verdrahtung
Ist die Verdrahtung korrekt und vergewissern Sie sich, dass
angeschlossen? der Eingang/Ausgang jedes Signals
Prifen Sie anhand der korrekt ist.
Fehlerhafte Verdrahtung Betriebsanleitung des Controllers, | Trennen Sie die

ob der Controller richtig verdrahtet
ist, ob es keine Drahtbriiche oder
Kurzschlisse gibt.

Spannungsversorgung fir den
Controller CN1 und die
Spannungsversorgung fur die 1/0-
Signale CN5.

Alarm wurde ausgel0ost

Hat der Controller einen Alarm
erzeugt? Prifen Sie die Alarmart.
Priifen Sie gdf. die Art des Alarms
anhand dieser Betriebsanleitung.

Schlagen Sie in der
Betriebsanleitung nach und
ergreifen Sie entsprechende
MaRnahmen.

Entriegelungsfehler

Wird beim Ein- und Ausschalten
des Schalters fiir die Motorbremse
ein Entriegelungsgerausch
erzeugt?

Wenn kein Gerausch bei der
Entriegelung der Motorbremse zu
horen ist, kann die Motorbremse
defekt sein.

Ungeeignete Spezifikation

Prifen Sie, ob die technischen
Daten des Controllers
angemessen sind, die
Spannungsversorgung geeignet ist
und der Controller mit dem Antrieb
kompatibel ist.

Wenn ein unbeschriebener
Controller verwendet wird,
Uberpriifen Sie, ob die
geschriebenen Daten mit dem
verwendeten Antrieb

Vergewissern Sie sich vor der
Verwendung, dass die
Produktnummer des verwendeten
Antriebs mit dem Antrieb
Ubereinstimmt, der fiir den
Controller geeignet ist.

Wenn ein unbeschriebener
Controller verwendet wird,
schreiben Sie die Daten, die mit der
Produktnummer des verwendeten
Antriebs Ubereinstimmen.

Einfluss einer magnetischen
Kraft

Prifen Sie, ob sich in der Nahe des
Antriebs eine Ausristung befindet,
die die Magnetkraft erzeugt, z. B.
ein Magnet oder eine
elektromagnetische Spule.

Ausristung, die die Magnetkraft
erzeugt, sollte vom Motor
ferngehalten werden.

Halten Sie zum Beispiel 40 mm
Mindestabstand zum Zylinder mit
Signalgeber.
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Mogliche

Ermittlungsmethode und Position der

Probl s Abhilf
roblem Ursache moglichen Ursache bhilfe
Hat der Controller einen Alarm erzeugt? Priifen
Sie die Alamart.
Wenn dies der Fall ist, Gberpriifen Sie die Schlagen Sie in der Betriebsanleitung nach
Alarm wurde .. . .
ausaelést Ausflihrung des Alarms anhand der und ergreifen Sie entsprechende
9 Betriebsanleitung des Controllers und ergreifen Si¢ Malnahmen.
die in der Anleitung beschriebenen
Gegenmal3nahmen.
Ist die Veerdrahtung korrekt angeschlossen? Kornglgren Sie .dle Yerdrahtung und
.. . . . vergewissemn Sie sich, dass der
Prifen Sie anhand der Betriebsanleitung des . . . .
Fehlerhafte L Eingang/Ausgang jedes Signals korrekt ist.
Controllers, ob der Controller richtig verdrahtet e ..
Verdrahtung . ) N . Trennen Sie die Spannungsversorgung fir den
ist, ob es keine Drahtbriiche oder Kurzschllisse .
it Controller CN1 und die Spannungs-
gt versorgung fur die I/0-Signale CN5.
Elektrische Stellen Sie eine komrekte Verbindung zur Erde her. | Schlagen Sie in der Betriebsanleitung nach
Stoérungen Vermeiden Sie es, die Kabel zu bindeln. und ergreifen Sie entsprechende Maflinahmen.
. . Prifen Sie, ob sich in der Nahe des Antriebs | Ausristung, die die Magnetkraft erzeugt,
Einfluss einer | . . o
maanetischen eine Ausristung befindet, die die sollte vom Motor ferngehalten werden.
9 Magnetkraft erzeugt, z. B. ein Magnet oder Halten Sie zum Beispiel 40 mm Mindestabstand
Kraft ) . ) .
eine elekiromagnetische Spule. zum Zylinder mit Signalgeber.
Uberpriifen Sie, ob die Parameterwerte
Falsche korrekt sind. Andern Sie die Werte der Parameter und
Parameter Uberpriifen Sie, ob ein geeigneter Controller | testen Sie den Betrieb.
fiir den Antrieb verwendet wird.
Liegt ein voribergehender Spannungsabfall in
der'Spannunggversorgung vor? Es besteht die Moglichkeit eines
Der Betrieb _(Bg' elgem vortibergehenden sSc%aTtn?n%iagfa" kurzzeitigen Spannungsabfalls, weil die
: in der Spannungsversorgung schaltet sich der o .
'stoppt. . Spannungs EMG-Anschiuss des Kapagltat der Spannungsversorgung nicht
intermittierend | abfall Spannungsversorgungsanschiusses CN1 aus, ausreicht, oder wenn die
so dass der Antrieb stoppt. Dieser Stopp wird Spannungsversorgung Uber eine
jedoch aufgehoben, wenn die Spannung »Einschaltstrombegrenzung® verflgt.
wiederhergestellt ist.)
Wenn die Veersion des Controllers unter SV1.00 liegt,
Prifen Sie wahrend eines Schubbetriebs, ob wird die Schubkraft reduziert, wenn der
das Ausgangssignal INP eingeschaltet wird. Energiesparmodus eingeschaltet ist. \Wenn die
Schubbetrieb (Bei Beendigung des Schubbetriebs wird | Schubkraft auf einen Wert reduziert wird, der unter

das Ausgangssignal INP erzeugt, die
SPS kann den Bewegungsstopp nicht
bestatigen.)

dem Wert in den Schrittdaten , Trigger LV* liegt, wird
das INP-Ausgangssignal ausgeschaltet.
Uberpriifen Sie das INP-Ausgangssignal, bevor
der Energiesparmodus eingeschaltet wird.

Ungeeignete

Priifen Sie, ob die technischen Daten des
Controllers angemessen sind, die
Spannungsversorgung geeignet ist und der
Controller mit dem Antrieb kompatibel ist.

Vergewissem Sie sich vor der Vierwendung, dass die
Produkinummer des verwendeten Anfriebs mitdem
Antrieb tibereinstimmt, der flir den Controller geeignet ist.

Spezifikation | Wenn ein unbeschriebener Controller verwendet | Wenn ein unbeschriebener Controller verwendet wird,
wird, Uberpriifen Sie, ob die geschriebenen schreiben Sie die Daten, die mit der Produktnummer
Daten mit dem verwendeten Antrieb des verwendeten Antriebs Ubereinstimmen.
Ubereinstimmen.
Lassen Sie einen Mindestabstand von 15 ms
(Empfehlung: 30 ms) zwischen den
- . . - . Eingangssignalen und halten Sie den Zustand
Signal-Timing Uberpriifen Sie das Timing des Signals des Signals fur mindestens 15 ms (Empfehlung:

von der SPS zum Controller.

30 ms) aufrecht, da es zu Vlerzgerungen bei der
Verarbeitung durch die SPS und der Abtastung
durch den Controller kommen kann.
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17.2 Probleme mit der Position/Geschwindigkeit

Problem Mogliche Ermlttlungs__me.thode und Position Abhilfe
Ursache der moglichen Ursache
Wenn es sich um einen Schubbetrieb
handelt, wiederholen Sie die Riickkehr in die
Falsche Referenzposition mehrmals, um zu prifen, ob | Ergreifen Sie Malnahmen, damit der
der Antrieb korrekt in die Referenzposition Antrieb normal funktioniert (entfernen
Referenz- . . . .
osition zurtickkehrt. Sie Fremdkorper, die die Bewegung des
P Fuhren Sie die Ruickkehr in die Antriebs behindern usw.).
Referenzposition mehrere Male durch,
um die Referenzposition zu Gberprifen.
Der Antrieb — - . .
bewegt sich Uberprifen Sne: ob die Parameterwerte .
nicht in die Falsche wgnd'undda'\sﬂograrrm konektlst Andern Sie die Werte der Parameter
richtige Uberpriifen Sie die maximale Geschwindigketit, . .
9 Parameter h . . . und testen Sie den Betrieb.
Position. die maximale Beschleunigung und die

maximale Verzigerung des Antriebs.

Ungeeignete

Priifen Sie, ob die technischen Daten des
Controllers angemessen sind, die
Spannungsversorgung geeignet ist und der
Controller mit dem Antrieb kompatibel ist.

Vergewissem Sie sich vor der Verwendung,
dass die Produkthummer des verwendeten

Antriebs mit dem Antrieb Ubereinstimmt, der
fur den Controller geeignet ist.

Unzureichende
Geschwindigkeit

Spezifikation | Wenn ein unbeschriebener Controller Wenn ein unbeschriebener Controller
verwendet wird, Uberpriifen Sie, ob die verwendet wird, schreiben Sie die Daten, die
geschriebenen Daten mit dem mit der Produktnummer des verwendeten
verwendeten Antrieb Ubereinstimmen. Antriebs Ubereinstimmen.

i Korrigieren Sie die Verdrahtung und
Ist die Verdrahtung korrekt angeschlossen? . .
.. . . ) vergewissem Sie sich, dass der
Priifen Sie anhand der Betriebsanleitung . . . .

Fehlerhafte o Eingang/Ausgang jedes Signals korrekt ist.
des Controllers, ob der Controller richtig o .

Verdrahtung Trennen Sie die Spannungsversorgung fur

verdrahtet ist, ob es keine Drahtbrtiche
oder Kurzschlisse gibt.

den Controller CN1 und die
Spannungsversorgung fir die I/O-Signale

Ungeeignete
Spezifikation

Priifen Sie, ob die technischen Daten des
Controllers angemessen sind, die
Spannungsversorgung geeignet ist und
der Controller mit dem Antrieb kompatibel
ist.

Wenn ein unbeschriebener Controller
verwendet wird, Gberprifen Sie, ob die
geschriebenen Daten mit dem
verwendeten Antrieb Ubereinstimmen.

Vergewissern Sie sich vor der
Verwendung, dass die Produkthnummer des
verwendeten Antriebs mit dem Antrieb
Ubereinstimmt, der fir den Controller
geeignet ist.

Wenn ein unbeschriebener Controller
verwendet wird, schreiben Sie die
Daten, die mit der Produktnummer des
verwendeten Antriebs Ubereinstimmen.

Einfluss einer

Priifen Sie, ob sich in der Nahe des
Antriebs eine Ausriistung befindet, die die

Ausristung, die die Magnetkraft erzeugt,
sollte vom Motor ferngehalten werden.

tisch . . .
r;;?ctne Isehen Magnetkraft erzeugt, z. B. ein Magnet Halten Sie zum Beispiel 40 mm
oder eine elektromagnetische Spule. Mindestabstand zum Zylinder mit Signalgeber.
SPS-Verarbeitungsverzdgerung und Controller-
Signal-Timin Uberpriifen Sie das Timing des Signals jcan\;e;zogerw?g :erdjn e;eugt. Ad,‘tenIS'e )
g [¢] von der SPS zum Controller. arauf, dass zwischen den nlnlgangs&gna en ein
Intervall von 15ms (wenn mdglich 30 ms) oder
mehr liegt.
Prifen Sie, ob die Daten (Schrittdaten,
Daten nicht Parameter). korrekt. geschrieben wurden. Geben Sie die richtigen Daten
Schalten Sie die Eingangsspannung des . .
korrekt Controllers nicht aus und ziehen Sie das (Schrittdaten, Parameter) erneut ein
gespeichert und bestatigen Sie den Betrieb.

Kabel nicht ab, wahrend Daten
geschrieben werden (griines Licht blinkt).
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Problem Mogliche Ermlttlungs"me-thode und Position Abhilfe
Ursache der moglichen Ursache
Uberpriifen Sie, ob die
Falsche Ii’aram(?terwe.r‘[e I.<orrekt.smd. Andern Sie die Werte der Parameter
Uberprifen Sie die maximale . .
Parameter N . . und testen Sie den Betrieb.
Geschwindigkeit und die maximale
Beschleunigung des Antriebs.
Priifen Sie, ob eine trapezformige
Das BeS(':hIeunlgung/V.erzc')gerun.g fur den Andern Sie die Einstellung, um die
. . Antrieb programmiert ist. Bei einem N
Betriebsmuster ist . . Bewegungsstrecke zu verlangern oder
. . solchen Betrieb kann der Antrieb . . .
nicht geeignet. . die Beschleunigung zu erhéhen.
langsamer werden, bevor er die
maximale Geschwindigkeit erreicht.
Einfluss einer Priifen Sie, ob sich in der Nahe des Ausriistung, die die Magnetkraft erzeugt,
maanetischen Antriebs eine Ausrustung befindet, die die | sollte vom Motor fergehalten werden.
Kra?‘t Magnetkraft erzeugt, z. B. ein Magnet Halten Sie zum Beispiel 40 mm
oder eine elektromagnetische Spule. Mindestabstand zum Zylinder mit Signalgeber.
: ) Prifen Sie, ob die technischen Daten | Vergewissern Sie sich vor der
Die erforderliche . . .
Geschwindiokei des Controllers angemessen sind, die | Verwendung, dass die Produktnummer
.esc.wm igkeit Spannungsversorgung geeignet ist des verwendeten Antriebs mit dem
wird nicht ) und der Controller mit dem Antrieb Antrieb Uibereinstimmt, der fiir den
. Ungeeignete L . .
erreicht Spezifkation kompatibel ist. Controller geeignet ist.
P Wenn ein unbeschriebener Controller | Wenn ein unbeschriebener Controller
verwendet wird, Gberpriifen Sie, ob verwendet wird, schreiben Sie die
die geschriebenen Daten mit dem Daten, die mit der Produkthnummer des
verwendeten Antrieb Ubereinstimmen. | verwendeten Antriebs Ubereinstimmen.
Liegt ein vorubergehender
Spannungsabfall in der
Spannungsversorgung vor? Es besteht die Mdglichkeit eines
(Bei einem vorubergehenden kurzzeitigen Spannungsabfalls, weil die
Spannungsabfall in der Kapazitat der Spannungsversorgung
Spannungsversorgung schaltet sich der | nicht ausreicht, oder wenn die
Spannungsabfall

EMG-Anschluss des
Spannungsversorgungsanschlusses
CN1 aus, so dass der Antrieb stoppt.
Dieser Stopp wird jedoch aufgehoben,
wenn die Spannung wiederhergestellt
ist.)

Spannungsversorgung Uber eine
»Einschaltstrombegrenzung® verflgt.
Ersetzen Sie gdf. die
Spannungsversorgung.
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Anderungsiibersicht

SMC Corporation

4-14-1, Sotokanda, Chiyoda-ku, Tokio 101-0021 JAPAN
Tel.: + 81 3 5207 8249 Fax: +81 3 5298 5362
URL https://www.smcworld.com

Anm.: Die technischen Daten kénnen ohne vorherige Ankiindigung, und ohne dass dem Hersteller daraus eine Verpflichtung entsteht,
geandert werden.

EtherNet/IP™ ist eine Handelsmarke von ODVA.
DeviceNet™ ist eine Handelsmarke von ODVA.

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

© 2020 SMC Corporation Alle Rechte vorbehalten
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