Controleur de moteur pas

a pas multi-axes

(€ &

@ Controle de réglage de vitesse ™
(3 axes : JXC92 4 axes : JXC73/83/93)

@ Interpolation linéaire/circulaire

Interpolation linéaire Interpolation circulaire
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@® Fonctionnement
positionnement/poussée

@ Saisie des données de
positionnement
(max. 2048 points)

@® Gain d'espace, cablage réduit

@ Instructions coordonnées par
la position absolue/relative

«1 Ceci controle la vitesse de I'axe esclave lorsque la vitesse de I'axe
principal chute en raison des effets d'une force externe et lorsqu'une

Axe 1 différence de vitesse avec I'axe esclave survient. Ce contrdle ne sert
xe Axe 1 pas & synchroniser la position de I'axe principal et de I'axe esclave.
Pour 3 axes série JXC92 [ p.3 / Pour 4 axes Serie JXC73/83/93 p.4,5
® Type Ethen'et/IP ,L;"f @ Paralléle E/S/ ...!
@ Largeur : environ 38 % de réduction ?E‘ . TypeEthenlet/IP &' Fyi
SE’ . @Largeurenviron18% o8 Jf
ml__ # 1  deréduction
JXC92 . =78 47 mm plus court JXC73/83 | =140 30mm plus coyrt
o L
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Série JXC73/83/92/93
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* Pour LEL], taille 25 ou supérieur
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Série JXC73/83/92/93

Saisie données de positionnement : max. 2048 points

. Mode | Vitesse | Position |Accélération|Décélération| Force de | DécClen- | Vitesse | ryoede | Surface 1 | Surface 2 |Posiionnement ,

Etape Axe .. | chement de Commentaires
mowement| mm/s | mm | mm/s? | mm/s? |POUSsEe | T (v | poussée| mouvement | mm mm mm
Axe 1 500 100.00 | 3000 3000 0 85.0 50 100.0 10.0 30.0 0.5
0 Axe 2 500 100.00 | 3000 3000 0 85.0 50 100.0 10.0 30.0 0.5
Axe 3 500 100.00 | 3000 3000 0 85.0 50 100.0 10.0 30.0 0.5
Axe 1 500 200.00 | 3000 3000 0 85.0 50 100.0 0 0 0.5
1 Axe 2 500 200.00 | 3000 3000 0 85.0 50 100.0 0 0 0.5
Axe 3 500 | 200.00 | 3000 | 3000 0 85.0 50 100.0 0 0 0.5
Axe 1 500 100.00 | 3000 3000 0 0 0 100.0 0 0 0.5
2046 | Axe?2 0 0.00 0 0 0 0 0 100.0 0 0 0.5
Axe 3 0 0.00 0 0 0 0 0 100.0 0 0 0.5
Axe 1 500 0.00 3000 3000 0 0 0 100.0 0 0 0.5
0047 Axe 2 0 50.00 0 0 0 0 0 100.0 0 0 0.5
Axe 3 *1 0 0.00 0 0 0 0 0 100.0 0 0 0.5
Axe 4 *1 0 25.00 0 0 0 0 0 100.0 0 0 0.5

%1 Lorsque l'interpolation circulaire (CIR-R, CIR-L, CIR-3) est sélectionnée en mode mouvement, saisir les coordonnés X et
Y a la position de centre de rotation ou saisir les coordonnés X et Y a la position de passage.

Opération de

Mode mouvement poussée Détails
Vide X Données non valides (processus non valide)
ABS O Se déplace a la position de coordonnées absolues sur la base de I'origine de 'actionneur
INC @] Se déplace a la position de coordonnées relatives sur la base de la position actuelle.
LIN-A X Se déplace a la position de coordonnées absolues sur la base de I'origine de I'actionneur par interpolation linéaire.
LIN-I X Se déplace a la position de coordonnées relatives sur la base de la position actuelle par interpolation linéaire.

Avec l'axe 1 attribué a I'axe X et I'axe 2 attribué a 'axe Y, le mouvement s'effectue dans le sens des aiguilles d'une montre par l'interpolation
circulaire. La position cible et la position de centre de rotation sont spécifiées conformément aux coordonnées relatives a partir de la position
actuelle. Les données de position sont attribuées comme suit.

CIR-R*2 X Axe 1 : Position cible X

Axe 2 : Position cible Y

Axe 3 *1: Position X de centre de rotation

Axe 4 *1: Position Y de centre de rotation

Avec l'axe 1 attribué a I'axe X et I'axe 2 attribué a I'axe Y, le mouvement s'effectue dans le sens contraire des aiguilles d'une montre par
linterpolation circulaire. La position cible et la position de centre de rotation sont spécifiées conformément aux coordonnées relatives a partir de la
position actuelle. Les données de position sont attribuées comme suit.

CIR-L*2 X Axe 1 : Position cible X

Axe 2 : Position cible Y

Axe 3 *#1: Position X de centre de rotation

Axe 4 *1: Position Y de centre de rotation

SYN-I X Se déplace a la position de coordonnées relatives sur la base de la position actuelle par le controle de réglage de vitesse *3
Avec l'axe 1 attribué a I'axe X et I'axe 2 attribué a 'axe Y, le mouvement s'effectue sur la base de trois points spécifiés par l'interpolation circulaire.
La position cible et la position de passage sont spécifiées conformément aux coordonnées relatives & partir de la position actuelle. Les données de
position sont attribuées comme suit.

CIR-3*2 X Axe 1 : Position cible X

Axe 2 : Position cible Y

Axe 3 *1: Position de passage X

Axe 4 *1: Position de passage Y

=2 || s'agit d'une opération circulaire sur un plan a 'aide des axes 1 et 2
=3 Ceci contrdle la vitesse de I'axe esclave lorsque la vitesse de I'axe principal chute en raison des effets d'une force externe et lorsqu'une différence de vi-
tesse avec l'axe esclave survient. Ce contrdle ne sert pas a synchroniser la position de I'axe principal et de I'axe esclave.
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Controleur pour moteur pas a pas multi-axes Série JX C 7 3/ 83/ 92/ 93

es Le fonctionnement a 4 axes peut étre paramétré collectivement en une seule étape.
. Vitesse Position | Accélération | Décélération iti Surface 1 | Surface 2 |Positionnement
Etape Axe Mode Fositionner/ Commentaires
mouvement | mm/s mm mm/s? mm/s? pousser mm mm mm
Axe 1 100 200.00 1000 1000 0 6.0 12.0 0.5
0 Axe 2 50 100.00 1000 1000 0 6.0 12.0 0.5
Axe 3 50 100.00 1000 1000 0 6.0 12.0 0.5
Axe 4 50 100.00 1000 1000 0 6.0 12.0 0.5
Axe 1 500 250.00 1000 1000 1 0 0 20.0
1 Axe 2 500 250.00 1000 1000 1 0 0 20.0
Axe 3 500 250.00 1000 1000 1 0 0 20.0
Axe 4 500 250.00 1000 1000 1 0 0 20.0
2046 Axe 4 200 700 500 500 0 0 0 0.5
Axe 1 500 0.00 3000 3000 0 0 0 0.5
2047 Axe 2 500 0.00 3000 3000 0 0 0 0.5
Axe 3 500 0.00 3000 3000 0 0 0 0.5
Axe 4 500 0.00 3000 3000 0 0 0 0.5
Opération de o
Mode mouvement poussée Détails
Vide X Données non valides (processus non valide)
ABS O Se déplace a la position de coordonnées absolues sur la base de I'origine de I'actionneur.
INC O Se déplace a la position de coordonnées relatives sur la base de la position actuelle.
LIN-A X Se déplace a la position de coordonnées absolues sur la base de I'origine de I'actionneur par interpolation linéaire.
LIN-I X Se déplace a la position de coordonnées relatives sur la base de la position actuelle par interpolation linéaire.
Avec l'axe 1 attribué a I'axe X et 'axe 2 attribué & I'axe Y, le mouvement s'effectue dans le sens des aiguilles d'une montre par l'interpolation
circulaire.La position cible et la position de centre de rotation sont spécifiées conformément aux coordonnées relatives a partir de la position
actuelle. Les données de position sont attribuées comme suit.
CIR-R*1 X Axe 1 : Position cible X
Axe 2 : Position cible Y
Axe 3 : Position X de centre de rotation
Axe 4 : Position Y de centre de rotation
Avec l'axe 1 attribué a I'axe X et I'axe 2 attribué a I'axe Y, le mouvement s'effectue dans le sens contraire des aiguilles d'une montre par
linterpolation circulaire. La position cible et la position de centre de rotation sont spécifiées conformément aux coordonnées relatives a partir de la
position actuelle. Les données de position sont attribuées comme suit.
CIR-L*! X Axe 1 : Position cible X
Axe 2 : Position cible Y
Axe 3 : Position X de centre de rotation
Axe 4 : Position Y de centre de rotation
SYN-I X Se déplace a la position de coordonnées relatives sur la base de la position actuelle par le contréle de réglage de vitesse *2

=1 |l s'agit d'une opération circulaire sur un plan a l'aide des axes 1 et 2
%2 Ceci contrdle la vitesse de I'axe esclave lorsque la vitesse de I'axe principal chute en raison des effets d'une force externe et lorsqu'une différence de vi-
tesse avec I'axe esclave survient. Ce contréle ne sert pas a synchroniser la position de I'axe principal et de I'axe esclave.
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Série JXC92

Modeéle construction systéme/EtherNet/IP™ (JXC92)

Fourni par le client.

@ Actionneurs électriques *'

oF le cl / / f@'
------- ourni par le client. . . e —
Cable Ethernet ﬁ ‘r

(Avec blindage, Catégorie 5 ou e
y supérieure)
i ]
@ Contrdleur/JXC92
‘GQA'.: Elh-m:mk
Sur P1 ou P2
- i

Sur ENC . .
: ----@ Cable de I'actionneur

Cable robotique Cable standard
LE-CP-I-[J |LE-CP-[I-[1-S

Sur USB

d'alimentation du controle [FXEE)
. ) (Accessoire)

<Taille de cable compatible>

AWG20 (0.5 mm?) Fourni par
le client.
SurMPWR Alimentation du contrdle/
E Alimentation du moteur
S| 24 VDC

@ Connecteur d'alimentation du moteur
(Accessoire)
<Taille de céable compatible>
AWG16 (1.25 mm?)

@ Kit de paramétrage du contrdleur R
(Le logiciel pour le paramétrage du contréleur et le cable USB sont inclus.)

......... @ Cable USB FED (Option)
(Option) JXC-MA1
JXC-MA1-2

Longueur de cable : 3 m

@ Logiciel de paramétrage du contréleur D)
(Option)
JXC-MA1-1

Fourni par le client.

x1 Les actionneurs connectés devraient étre commandés séparément. (Se référer aux actionneurs compatibles a la page 6.)
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Controleur de moteur pas a pas multi-axes Série JX C 7 3/ 83
- L FFVCEM Construction du systeme / E/S paralléle (JXC73/83 )

Fourni par le client

PL
c N @ Actionneurs électriques*!
Alimentation électrique “ .
pour signal E/S r 4 L /" - A
24VDC o~ .p p
@ Cable E/S I / / -
(Option) - P,@‘ "
e

Réf. = '@
C A"

@ Controleur/JXC73/83

CODEUR
3 ---@ Cable de I'actionneur ElER

Cable robotique Cable standard
LE-CP-I-[J |LE-CP-[I-[1-S

MOTEUR

ALIMENTATION

i L1}

| G
@ Connecteur d'alimentation
""" @ Cable avec connecteur du contrdle moteur R&ICRE
=

alimentation contrdle principal (accessoire)
Longueur de cable : 1.5 m
(Accessoire)

<Taille de cable compatible>
AWG20 (0.5 mm?)

g: Alimentation du contrdle moteur/

Réf. Fourni par
JXC-C1 le client
. . Alimentation du moteur
Fourni par le client = 24V DC
Alimentation du contréle principal AMPWR
24V DC @ Connecteur d'alimentation du moteur

(accessoire)
<Taille de cable compatible>
AWG16 (1.25 mm?)

@ Kit de paramétrage du contréleur
(Le logiciel pour le paramétrage du
R contréleur et le cable USB sont inclus.)
""""" @ Cable USB (Option)
(Option) JXC-W1
JXC-W1-2
Longueur de céble : 3 m

@ Logiciel pour le
paramétrage du contréleur
(Option)

JXC-W1-1

Fourni par le client

x1 Les actionneurs connectés doivent étre commandés séparément. Reportez-vous aux actionneurs applicables a la page 8
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Série JXC93

[ MY Modéle construction systéme/EtherNet/IP™ (JXC93)

Fourni par le client.

API ﬁ @ Actionneurs

électriques *'

------- @ Fourni par le client. == , 7
" / : # y
Cable EtherNet g -

(Catégorie 5 ou supérieure)

@ Controleur/JXC93

Gsvc

MOTOR CONTROLLER
EtherNet/IP

...@ Cable de I’actionneur 2R

Cable robotique Cable standard
LE-CP-(I-[1 |LE-CP-[I-[I-S

m—
MOTEUR

ALIMENTATION

LRl BN

@ Connecteur d’alimentation

...... Page 15 du contréle moteur | ZF3H

a (Accessoire)
@ Cable avec connecteur <Taille de cable compatible>

d’alimentation du controdle principal. AWG20 (0.5 mm?)
Longueur de céble : 1.5 m (Accessoire)
Réf Fourni
: par le client.
JXC-C1 Sur M PWR - - -
_ ur o Alimentation contréle moteur/
Fourni par le client. E Alimentation moteur
o 24V DC

Alimentation du principal du contréleur
24V DC @ Connecteur d'alimentation du moteur

(Accessoire)

<Taille de cable compatible>

AWG16 (1.25 mm?)

@ Kit de paramétrage du contréleur
(Le logiciel pour le paramétrage du
......... @ Cable USB contréleur et le cable USB sont inclus.)
(Opt|0n) (Optlon)
JXC-W1-2 JXC-W1
Longueur de cable : 3 m

@ Logiciel de paramétrage du contréleur
(Option)
JXC-W1-1

Fourni par le client.

x1 Les actionneurs connectés doivent étre commandés séparément. Reportez-vous aux actionneurs applicables a la page 8
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Controleur pour moteur pas a pas 3 axes
( Type Ethen''et/IP)

Série JXC92 (3

Pour passer commande

B Type EtherNet/IP™ (JXC92)

réleur JXC92|7

. T lMontage
= Type EtherNet/IP™ Symbole|  Montage
s

7 Montage par vis
8 Rail DIN

-
T
]}

Type 3 axe
Actionneurs compatibles
Actionneurs compatibles
Actionneur électrique/a tige Série LEY
Actionneur électrique/tige de guidage Série LEYG
Actionneur électrique/glissiére Série LEF
Table linéaire électrique Série LES/LESH
o Table rotative électrique Série LER
y Actionneur électrique/modéle miniature série LEPY/LEPS

™
(<2
S~
&
I
N~
O
X
)

Pty

‘L—&

Se référer au
catalogue en
ligne.

B s e )
W

— Pince électrique (modéle a 2 doigts, modéle a 3 doigts) Série LEH
x Commander I'actionneur séparément, y compris le cable de I'actionneur.
(Exemple : LEFS16B-100B-S1)
= Pour le graphique « charge en vitesse » de l'actionneur, se référer a la section LECPA
sur la page de sélection du modéle des actionneurs électriques du Catalogue en ligne.
Caractéristiques
Pour le réglage des fonctions et des méthodes de fonctionnement, se référer au manuel
d'utilisation sur le site Web de SMC. (Documents / Télécharger --> Manuels d'instructions)
Type EtherNet/IP™ (JXC92)
Elément Caractéristiques
Nombre d’axes Max. 3 axes
Moteur compatible Moteur pas a pas (servo/ 24 VDC)
Codeur compatible Phase incrémentale A/B (résolution du codeur : 800 impulsions/rotation)
Alimentation contréle  Tension d’alimentation : 24 VDC +10 %
Alimentation *1 . _ Cons_ommat?on de courant max. : 500 mA
Alimentation du moteur Tension d'alimentation : 24 VDC +10 %
Consommation de courant max. : Sur la base de I'actionneur connecté *2
Protocole EtherNet/IP™ *3
< | Vitesse de communication 10 Mbps/100 Mbps (négociation automatique)
.g Méthode de communication Duplex intégral/Semi-duplex (négociation automatique)
_g Fichier de configuration Fichier EDS
S | Zone occupée Entrée 16 octets / sortie 16 octets
E Plage de configuration de I'adresse IP | Paramétrage manuel par commutateurs : De 192.168.1.1 & 254, via serveur DHCP : Adresse arbitraire
o ID vendeur 7 h (SMC Corporation)
© Type produit 2 Bh (appareil générique)
Code produit DEh
Communication série USB2.0 (pleine vitesse 12 Mbps)
Mémoire Flash-ROM
Voyant LED PWR, RUN, USB, ALM, NS, MS, L/A, 100
Controéle de verrouillage Borne de déblocage du verrouillage forcé *4
Longueur du cable Cable d'actionneur : 20 m max.
Systéme de refroidissement Climatisation naturelle
Plage de température d'utilisation 0 °C a 40 °C (aucun gel)
Plage d'humidité d'utilisation 90 % RH ou moins (aucune condensation)
Plage de température de stockage -10 °C 4 60 °C (aucun gel)
Plage d’humidité de stockage 90 % RH ou moins (aucune condensation)
Résistance de l'isolation Entre toutes les bornes externes et le boitier : 50 MQ (500 VDC)
Masse 600 g (montage par vis), 650 g (montage sur rail DIN)

+1 N'utilisez pas d'alimentation électrique avec protection contre les courants d'appel pour I'alimentation du moteur.

#2 La consommation varie selon l'actionneur connecté. Reportez-vous aux caractéristiques de I'actionneur pour plus de détails.
%3 EtherNet/IP™ est une marque déposée de ODVA.

x4 Compatible au verrouillage non magnétisant.

SMC 6
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Série JXC92

Dimensions

Type EtherNet/IP™ JXC92

N 776 Montage par vis Montage sur rail DIN
@”%% jiz 130.5 142.4
2’»%0 2.9 2 20.3 11.9
r%xgé—— N ;@ — ;@ — e
o[ g5 11 Il
10 o[ Ripel” o' 1 -
£ ' >
il ‘
°| @ 000000 O0ooonme 0 000000
e WDD N D o\

Détails du controleur

Fixation de montage sur rail DIN

Type EtherNet/IP™ JXC92

WL 7

N° | Désignation Description Détails
® P1, P2 Connecteur de communication EtherNet/IP™ Connecte le cable Ethernet.
@ | Ns,Ms LED état de la communication Affiche I'état de la communication EtherNet/IP™
X100 Commutateurs de configuration de
® X10 , g Commutez pour configurer le 4e octet de I'adresse IP par X1, X10 et X100.
X1 l'adresse IP
) PWR LED d’alimentation (vert) Alimentation ON : Vert activé Alimentation OFF : Vert désactivé
. Fonctionnement sur EtherNet/IP™ : Vert activé Fonctionnement via communication
® RUN LED fonctionnement (vert) USB : Clignotements verts arrétés : Vert désactivé
® USB LED connexion USB (vert) USB connecté : Vert activé USB non connecté : Vert désactivé
@ ALM LED d’alarme (rouge) Avec alarme : Rouge activé Sans alarme : Rouge désactivé
uUsB Connecteur de communication en série Connecter a un PC via le cable USB.
©@ ENC[1] Connecteur du codeur (16 broches) . N -
MOT[1] |Connecteur d'alimentation moteur (6 broches) Axe 1 : Connecte le cable de Iactionneur
)
®@
®
®

ENC|2] Connecteur du codeur (16 broches) A .
- - Axe 2 : Connecte | | I'actionneur
MOT[2] |Connecteur d'alimentation moteur (6 broches) xe 2:: Connecte le cable de Factionneu
ENC/[3] Connecteur du codeur (16 broches) R .
- - Axe 3 : Connecte le cable de I'actionneur
MOT[3] |Connecteur d'alimentation moteur (6 broches) 8:C
cl Connecteur de Ialimentation de controle 1 Alllmentat_lon du corl1trole (+), totljs les axes d arreTt (+), déverrouillage de I'axe 1 (+),
Déverrouillage de l'axe 2 (+), déverrouillage de I'axe 3 (+), commun (=)
M PWR Connecteur d'alimentation moteur 1 Alimentation du moteur (+), alimentation du moteur (-)

%1 Les connecteurs sont inclus. (Se référer a la page 12.)

7
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Controleur de moteur pas a pas a 4 axes
(E/S paralléle / Modéle Ethen ‘et/IP)

Série JXC73/83/93 €

JXC92

Pour passer commande

M E/S paralléle (JXC73/83)

JXCEI32

™
(22)
]
™
®
Version E/S Cable E/S, montage ("\0
Symbole Version E/S Symbole| Cable E/S Montage $)
7 NPN 1 1.5m Montage par vis X
8 PNP % 15m Rail DIN =
3 3m Montage par vis
o 4 3m Rail DIN
Modele a 4 axes 5 5m Montage par vis
6 5m Rail DIN
7 Aucun Montage par vis
8 Aucun Rail DIN

#: Deux cables E/S sont inclus.

B Modéle EtherNet/IP™ (JXC93)

IXC93[8

Version E/S JMontage
Symbole Version E/S Symbole Montage
9 EtherNet/IP™ 7 Montage par vis
8 Rail DIN
Modéle a 4 axes®

Actionneurs compatibles

Actionneur compatible

Actionneur/tige Série LEY

Actionneur/tige guidée série LEYG
Actionneur/linéaire série LEF Voir le catalogue
Table linéaire série LES/LESH numeérique
Actionneur rotatif Série LER Note)

Actionneur compact série LEPY/LEPS

Pince (modéle a 2 doigts, modéle a 3 doigts) Série LEH
Note) Sauf dans le cas de la rotation (360°) continue
= Les actionneurs doivent étre commandés séparément.

= Pour le graphique« charge en vitesse » de I'actionneur , consultez « Pour LECPA » dans
chaque catalogue d’actionneur.

O
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Série JXC73/83/93

Caractéristiques

Paralléle E/S (JXC73/83)

Pour le réglage des fonctions et des méthodes de fonctionnement, se référer au manuel
d'utilisation sur le site Web de SMC. (Documents / Télécharger --> Manuels d'instructions)

Elément

Caractéristiques

Nombre d’axes

Max. 4 axes

Moteur compatible

Moteur pas a pas (Servo/24 V DC)

Codeur compatible

Codeur incrémental A/B (résolution du codeur : 800 impulsions/rotation)

Alimentation *

Alimentation principale du contréleur  Tension d’alimentation : 24 V DC +10 %
Consommation de courant max. : 300 mA
Alimentation moteur, alimentation contr6le moteur (courant)
Tension d’alimentation : 24V DC +10 %
Consommation de courant max. : Sur la base de I'actionneur connecté. *2

Entrée paralléle

16 entrées (isolation du photocoupleur)

Sortie paralléle

32 sorties (isolation du photocoupleur)

Communication série

USB2.0 (Pleine vitesse 12 Mbps)

Mémoire

Flash-ROM/EEPROM

Voyant LED

PWR, RUN, USB, ALM

Controle du frein

Borne de déblocage du frein *3

Longueur du cable

Cable E/S : 5 m max., Céble de I'actionneur : 20 m max.

Systéme de refroidissement

Ventilation naturelle

Plage de température d'utilisation

0°C a 40 °C (hors gel)

Plage d'humidité d'utilisation

90 % RH max. (Pas de condensation)

Plage de température de stockage

-10 °C a 60 °C (hors gel)

Plage d’humidité de stockage

90 % RH max. (Pas de condensation)

Résistance de l'isolation

Entre toutes les bornes externes et le boitier : 50 MQ (500 V DC)

Masse

1050 g (montage par vis), 1100 g (montage sur rail DIN)

#1 : Pour l'alimentation moteur et de contréle moteur prévoir une protection de courant d'appel adaptée.
%2 : La consommation varie selon I'actionneur connecté. Reportez-vous aux caractéristiques de I'actionneur pour plus de détails.

+3 : Compatible avec électro-aimant.

Modele EtherNet/IP™ (JXC93)

Pour le réglage des fonctions et des méthodes de fonctionnement, se référer au manuel
d'utilisation sur le site Web de SMC. (Documents / Télécharger --> Manuels d'instructions)

Elément

Caractéristiques

Nombre d’axes

Max. 4 axes

Moteur compatible

Moteur pas a pas (Servo/24 V DC)

Codeur compatible

Codeur incrémental A/B (résolution du codeur : 800 impulsions/rotation)

Alimentation ™'

Alimentation contrdle principal ~Tension d’alimentation : 24 V DC 10 %
Consommation de courant max. : 350 mA
Alimentation moteur, alimentation contréle moteur (courant)
Tension d’alimentation : 24V DC +10 %
Consommation de courant max. : Sur la base de I'actionneur connecté. *2

Protocole

EtherNet/IP™ *4

Vitesse de communication

10 Mbps/100 Mbps (négociation automatique)

Méthode de communication

Duplex intégral/Semi-duplex (négociation automatique)

Fichier de configuration

Fichier EDS

Zone occupée

Entrée 16 octets / sortie 16 octets

Plage de configuration de I'adresse IP

Paramétrage manuel par commutateurs : De 192.168.1.1 a 254, via serveur DHCP : Adresse arbitraire

Communication

ID vendeur 7 h (SMC Corporation)

Type produit 2 Bh (appareil générique)

Code produit DCh
Communication série USB2.0 (pleine vitesse 12 Mbps)
Mémoire Flash-ROM/EEPROM
Voyant LED PWR, RUN, USB, ALM, NS, MS, L/A, 100

Controle du frein

Borne de déblocage du frein *3

Longueur du cable

Cable d'actionneur : 20 m max.

Systéme de refroidissement

Ventilation naturelle

Plage de température d'utilisation

0 °C a 40 °C (hors gel)

Plage d'humidité d'utilisation

90 % RH max. (Pas de condensation)

Plage de température de stockage

10 °C 2 60 °C (hors gel)

Plage d’humidité de stockage

90 % RH max. (Pas de condensation)

Résistance de l'isolation

Entre toutes les bornes externes et le boitier : 50 MQ (500 V DC)

Masse

1050 g (montage par vis), 1100 g (montage sur rail DIN)

+1 : Pour l'alimentation moteur et de contréle moteur prévoir une protection de courant d'appel adaptée.
=2 : Note 2) La consommation varie selon |'actionneur connecté. Reportez-vous aux caractéristiques de l'actionneur pour plus de détails.

+3 : Compatible avec électro-aimant.

=4 : EtherNet/IP™ est une marque déposée de OVDA.
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Dimensions

Controlador de 4 ejes de motor paso a paso Série JX C7 3/ 83/ 93
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Série JXC73/83/93

Détails du controleur

Paralléle E/S JXC73/83

N° Nom Description Détails

©O) PWR LED d’alimentation (vert) Alimentation ON : Vert activé. Alimentation OFF : Vert désactivé.
0 Fonctionnement en E/S : Vert activé. Fonctionnement

@) RUN LED fonctionnement (vert) via communication USB : Clignotements verts.
@\ /@ Interrompu : Vert désactivé.

l ©) UsB LED connexion USB (vert) USB connecté : Vert activé. USB non connecté : Vert désactivé.
®\ = ? @ ® ALM LED d’alarme (rouge) Avec alarme : rouge activé. Sans alarme : Rouge désactivé.
@- lI|| ]I{IJE ©/. ® UsB Communication série Connecter a un PC via le cable USB.

s — -
. !@' o /® ®| CPWR Connecteur d'alimentation 1 | Alimentation principale du controleur (+) ()
@,, | -__I|;y ®) /@ contréle principal (2 broches)
: i B | @ E/S 1 Connecteur E/S (40 broches) Connecter a un PLC via le cable E/S.
@/ I| K || //@ E/S 2 Connecteur E/S (40 broches) Connecter a un PLC via le cable E/S.
cob Connecteur du codeur (16 broches
e} © [ — - ( ) Axe 1 : Connecte le cable de I'actionneur
MOT[1] Connecteur d'alimentation moteur (6 broches)
= an coD|[2] Connecteur du codeur (16 broches)
Axe 2 : Connecte le cable de I'actionneur
@/ ] I RO 12 MOT/[2] | Connecteur d'alimentation moteur (6 broches)
%@ |@| ez | Commecteur dalmentation | g e e o Aret Ane 2 (1 |
~ %9 f , s
@ controle moteur Déverrouillage Axe 2 (+)
M PWR([1]2] | Connecteur d'alimentation moteur1 | Pour Axe 1, 2. Alimentation moteur (+), courant (=)
COoD[3 Connecteur du codeur (16 broches
® - - ( ) Axe 3 : Connecte le céble de I'actionneur
3 onnecteur d‘alimentation moteur (6 broches
MOT[3] |C teur d'alimentat teur (6 broch
CcoD Connecteur du codeur (16 broches
© 4l — - ( ) Axe 4 : Connecte le cable de I'actionneur
MOT 4] Connecteur d'alimentation moteur (6 broches)
ali i Alimentation contréle de moteur (+), Arrét Axe 3
CI[3]4] Connectehur d aIlmen;atlon (+), Déverrouillage Axe 3 (+), Arrét Axe 4 (+),
contr6le moteur 4 i
Déverrouillage Axe 4 (+)
@0 | M PWR([3][4] | Connecteur d'alimentation moteur*' | Pour Axe 3, 4. Alimentation moteur (+), courant (-)

x1 : Les connecteurs sont inclus. (Reportez-vous a la page 12.)

Modéle EtherNet/IP™ JXC93

N° Nom Description Détails
@ PWR LED d’alimentation (vert) Alimentation ON : Vert activé. Alimentation OFF : Vert désactivé.
c . Démarrer en EtherNet/IP™ : Vert activé. Fonctionnement
@ RUN LED fonctionnement (vert) via communication USB : Clignotements verts.
/@ Interrompu : Vert désactivé.
@\ ] ® UsSB LED connexion USB (vert) USB connecté : Vert activé. USB non connecté : Vert désactivé.
@\ — g O) ALM LED d’alarme (rouge) Avec alarme : rouge activé. Sans alarme : Rouge désactivé.
'l'l ]Iflll @ ® UsB Communication série Connecter a un PC via le cable USB.
( : ) ) ;‘I! T .
& || > /® ®| CPWR Coﬂnnect_eu_r dialimentation 1 | Alimentation principale du controleur (+) (=)
@/ [@“: 5 /@ contréle principal (2 broches)
‘ ﬂ“ /@ @ );11%0 Commutateurs de configuration | Commutez pour configurer le 4e octet de I'adresse
H—1 x1 de l'adresse IP IP par X1, X10 et X100.
} ® MS, NS LED état communication Affiche I'état de la communication EtherNet/IP™.
" COD Connecteur du codeur (16 broches
@/ 9\ ®© 0 u - 4 - ur ) Axe 1 : Connecte le cable de I'actionneur
O MOT([1]  |Connecteur d'alimentation moteur (6 broches)
@/ 7T @ | coD[2] Connecteur du codeur (16 broches) . .
- - Axe 2 : Connecte le cable de I'actionneur
@ @ MOT|[2] Connecteur d'alimentation moteur (6 broches)
R ; Alimentation contréle de moteur (+), Arrét Axe 1
@ ez Connecteur alimentation | (¥ ralor o iliage Axe 1 (+), Arrét Axe 2 (+),
contr6le moteur #1 Déverrouillage Axe 2 (+)
M PWR([1] 2] | Connecteur d'alimentation moteur:1 | Pour Axe 1, 2. Alimentation moteur (+), courant (=)
COD|3 Connecteur du codeur (16 broches
® - - ( ) Axe 3 : Connecte le cable de I'actionneur
MOT[3] | Connecteur d'alimentation moteur (6 broches)
cob Connecteur du codeur (16 broches
@ 4] - - ( ) Axe 4 : Connecte le cable de I'actionneur
MOT (4] Connecteur d'alimentation moteur (6 broches)
i ; Alimentation contréle de moteur (+), Arrét Axe 3
CI[3]4] Connecteﬁur d allmen*t?tlon (+), Déverrouillage Axe 3 (+), Arrét Axe 4 (+),
contréle moteur Déverrouillage Axe 4 (+)
20 | M PWRI[3]4] | Connecteur d'alimentation moteur™!| Pour Axe 3, 4. Alimentation moteur (+), courant ()
73) P1, P2 Connecteur de communication EtherNet/IP™ | Connecte le cable Ethernet.

%1 : Les connecteurs sont inclus. (Reportez-vous a la page 12.)
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Controleur pour moteur pas a pas multi-axes Série JX C 7 3/ 83/ 92/ 93

Exemple de cablage 1

Pour 4 axes

| Cable avec connecteur d'alimentation de controle principal (pour 4 axes)* : CPWR | 1 pc.  uxcrajsayes Céble avec connecteur

d'alimentation du contréle principal
Nom de la borne Fonction Détails /Couleur de cable : Bleu (0V)

+24V Alimentation du contrdle principal (+) | Alimentation (+) alimentée vers le contréle principal @@@@@@g
24-0V Alimentation du contréle principal (<) | Alimentation (=) alimentée vers le contréle principal

\Couleur de cable : Marron (24V)

=1 N de piéce : JXC-C1 (Longueur de cable : 1.5 m)

Connecteur d'alimentation du 8
] Connecteur d'alimentation électrique du moteur (Pour 3/4 Axes)™ : M PWR \ 2pcs.® " xce2  uxc73/83/e3 moteur )
(22
Nom de la borne Fonction Détails Note E
Alimentation (-) alimentée vers I'alimentation | Pour 3 axes B
Alimentation du | moteur JXC92 ov <
ov M 24V =
moteur (-) La borne 24V M, la borne 24V C, la borne Pour 4 axes

EMG, et la borne LKRLS sont communes (-). | JXC73/83/93

Alimentation moteur| Alimentation (+) alimentée vers lalimentation
(+) moteur

%2 Fabriqué par PHOENIX CONTACT (N2 de piece : MSTB2, 5/2-STF-5, 08)
%3 1 piéce pour 3 axes (JXC92)

M 24V

Connecteur d'alimentation du
Connecteur d'alimentation de contréle moteur (pour 4 axes)* : Cl \ 2 pieces yxc73/83/93 contréle moteur
Nom de la borne Fonction Détails
C24v Alimentation contr6le de moteur (+) | Alimentation (+) alimentée vers le contréle de moteur

EMG1/EMG3 Arrét (+) Axe 1/Axe 3 : Entrée (+) pour libérer I'arrét

EMG2/EMG4 Arrét (+) Axe 2/Axe 4 : Entrée (+) pour libérer l'arrét
LKRLS1/LKRLS3 Déverrouillage (+) Axe 1/Axe 3 : Entrée (+) de libération du frein
LKRLS2/LKRLS4 Déverrouillage (+) Axe 2/Axe 4 : Entrée (+) de libération du frein

x4 Fabriqué par PHOENIX CONTACT (N® de piece : FK-MCO, 5/5-ST-2, 5) § 2 o
[ON ]
B85
cale
=0dyx
“Eas
[s\)
£9
3¢
-
Connecteur d'alimentation du
Connecteur d'alimentation de contréle (pour 3 axes)*® : Cl \ 1 pc. | ixcoz contréle
Nom de la borne Fonction Détails
ov Alimentation du contréle (—) | Labome 24V C, la borne LKRLS, et le borne EMG sont communes (-).
C 24V Alimentation du contrdle (+) | Alimentation (+) alimentée vers le contréle
LKRLS3 Déverrouillage (+) Axe 3 : Entrée (+) de libération du frein
LKRLS2 Déverrouillage (+) Axe 2 : Entrée (+) de libération du frein
LKRLS1 Déverrouillage (+) Axe 1 : Entrée (+) de libération du frein g
EMG Arrét (+) Tous les axes : Entrée (+) de libération de I'arrét § B <
x5 Fabriqué par PHOENIX CONTACT (N® de piece : FK-MCO, 5/6-ST-2, 5) o c;yc:l é) § (G}
—x % E
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Série JXC73/83/92/93

Exemple de cablage

] Connecteur E/S \

Schéma électrique

E/S 1]: NPN JXC73

# Lors de la connexion d’un PLC au connecteur du E/S 1 ou E/S 2, utiliser le cable E/S (JXC-C2-0J).
= || est recommandé de modifier le raccordement en fonction du type d’entrée et de sortie parallele (NPN ou PNP).

E/S 1|: PNP JXC83

24VDC 24VDC
+COM1 | 1 - ouTo +COMT| 1 I T ouTo | 10
come2 | o1 OuT1 come | 21 OuT1 30 Charge
No ro | ouT2 No o | out2 | 11
- ouT3 - ouT3 | 31
IN1 2 —_——71 OUT4 IN1 2 —_——7 ouT4 12
N2 | 38 — —— ouTs N2 | 3 |— ——t ouTs | 32
IN3 23 — —1 OuUT6 IN3 28— ——t OouT6 13 Charge
N4 P | ouT? N4 4 | OouUT7 | 33
0ouTs ouT8 | 14
IN5 24— —— IN5 24— ——
BUSY BUSY 34
_ Y _ > 0
IN6 5 . (OUT9) IN6 5 . (OUT9)
IN7 | 25 — —t AREA IN7 | 25 — —1 AREA | o | &
arge
IN8 6 — —t (OUT10) IN8 6 — —t (0UT10)
N9 | 26 — —1 SETON N9 | 26 — — SETON| 35
N0 e | INP N0 . | INP 16 Charge
- SVRE - SVRE | 36
SETUP| 27 — ——1 +ESTOP SETUP| 27 — ——1 «ESTOP| 17
HOLD | 8 — —1 *ALARM HOLD | 8 — —1 *ALARM| 37 [~{Charge
DRIVE| 28 — ———¢ -COM1 DRIVE| 28 — ———¢ -COMf1 18
RESET| 9 |— — ~COM{ RESET| 9 — —1 -com1) 19
-COM1 -COM1| 38
SVON| 29 (— ——¢ SVON| 29 |— ——
—COM2 -COM2 | 20
-COM2 -COM2 | 39
-COM2 -COM2 | 40
Signal d’entrée Signal de sortie
Nom Détails Nom Détails
+COMA1 - . : ouTo . o . .
+COM2 Connecte l'alimentation 24 V de signaux E/S 3 Indique le N° des données de positionnement pendant
le fonctionnement
ouTs
INO PR . -
a N° bit spécifié dans les données de positionnement BUSY
IN8 (standard : Lorsque 512 points sont utilisés) (OUT9) Signal de mouvement.
IN9 Ne bit d’extension spécifié dans les données de positionnement AREA Sortie active , dés qu'un des axes rentrent dans sa fenétre
IN10 (Extension : Lorsque 2048 points sont utilisés) (OUT10) programmée
SETUP Instruction de retour a I'origine SETON Sorties lorsque le retour a l'origine de tous les
HOLD Commande de maintien du mouvement - actlor?rfeurs est achevé -
DRIVE Lancement de l'opération INP Sorties lorsque le pos_ltlonnement oula poussée de tous
les actionneurs est achevé
RESET Réinitialisation de I'alarme et interruption de I'opération - -
- SVRE Sortie active quand les servomoteurs sont ON.
SVON Instruction servo ON " :
«ESTOP Note) En cas de coupure sur EMG, ESTOP dévient actifs.
*ALARME Note) | | e signal se désactive lorsque I'alarme se déclenche.
-COM1 o . )
_COM2 Connecte I'alimentation 0 V de signaux E/S

13
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Controleur de moteur pas a pas multi-axes Série JX C 7 3/ 83/ 92/ 93

Exemple de cablage

| Connecteur E/S

Schéma électrique

E/S 2]: NPN JXC73

% Lors de la connexion d’un PLC au connecteur du E/S 1 ou E/S 2, utiliser le cable E/S (JXC-C2-[J).
= || est recommandé de modifier le raccordement en fonction du type d’entrée et de sortie paralléle (NPN ou PNP).

E/S 2|: PNP JXC73

24VDC BUSY1 | 10 24VDC BUSY1 | 10
+COM3 1 ﬂ— +COM3 1 1r
BUSY2 | 30 BUSY2 | 30
+COM4 | 21 +COM4 | 21
BUSY3 | 11 BUSY3 | 11
NCMel 2 BUSY4 | 31 NCNel] 2 — BUSY4 | 31
NCNoet) 22— AREA1 | 12 NCMNoen) 22— AREA1 | 12
NCMNoet)) 3 | AREA2 | 32 NCMNoet)) 3 |— AREA2 | 32
NCNeten| 93 | AREA3 | 13 NCNoe)| o3 |— AREA3 | 13
NChe | 4 — AREA4 | 33 NChe | 4 — AREA4 | 33
Noree INP1 14 " INP1 14
—_— jote | —
= 24 INP2 34 N.C. 24 INP2 34
NCNoeD) 5 — INP3 | 15 NCNoeh) 5 | — INP3 | 15
N.CMNoe)| 25 1 — INP4 35 N.CNoel)| 25 1 — INP4 35
NCMoen| g |— *ALARM1 | 16 NChoet| g *ALARM1 | 16
NCNoe )| 26 L *ALARM2 | 36 NCNel| 26 L— *ALARM2 | 36
Noen 7 L *ALARM3 | 17 Norenl 7 — «ALARM3 | 17
*ALARM4 | 37 “ALARM4 | 37
Note 1 [— -
NCIoen 27 —coms | 18 NCloen 27 —coms | 18
NCMNoef) 8  — -COM3 | 19 NCMNoet) 8  — —-COM3 | 19
N.CNoel)l 28 | — -COM3 | 38 N.CNete )l 28 | — —-COM3 | 38
NCMNoet)| o [ -COM4 | 20 NCMNoet)) o — —-COM4 | 20
NCNoeh| 29 | —-COM4 | 39 NCNen| 29 | —-COM4 | 39
—-COM4 | 40 —-COM4 | 40
Note 1) Non connecté Note 1) Non connecté
Signal d’entrée Signal de sortie
Nom Détails Nom Détails
+COM3 . . . BUSY1 Signal actionneur en mouvement de I'axe 1
Connecte I'alimentation 24 V pour signaux d'E/S
+COM4 ! I pour signaux BUSY2 Signal actionneur en mouvement de I'axe 2
N.F. Inutilisé BUSY3 Signal actionneur en mouvement de 'axe 3
BUSY4 Signal actionneur en mouvement de 'axe 4
AREA1 Signal zone de positionnement 'axe 1
AREA2 Signal zone de positionnement 'axe 2
AREAS3 Signal zone de positionnement I'axe 3
AREA4 Signal zone de positionnement I'axe 4
INP1 Signal de position ou la force ciblées est atteinte 'axe 1
INP2 Signal de position ou la force ciblées est atteinte 'axe 2
INP3 Signal de position ou la force ciblées est atteinte I'axe 3
INP4 Signal de position ou la force ciblées est atteinte I'axe 4
# ALARME1 Note 2) Signal d’alarme de 'axe 1
# ALARME2 Note 2) Signal d’alarme de 'axe 2
* ALARME3 Note 2) Signal d’alarme de I'axe 3
# ALARME4 Note 2) Signal d’alarme de l'axe 4
-COM3 ot . . \
—_COM4 Connecte I'alimentation 0 V pour signaux d'E/S

O

Note 2) Signal de circuit logique négatif

SVC
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Série JXC73/83/92/93

Options

[Cable avec connecteur d'alimentation principale du contréleur ]

JXC-C1

Longueur de cable : 1.5 m (Accessoire)

Nombre de fils 2

Section AWG

AWG20

[Cable E/S] (1 pc.)

JXC73/83/93

Couleur de cable : Bleu (0V)

@W@@@@@m

Couleur de céable : Marron (24V)

Coté controleur
—_—

Coté PLC

JXC73/83
JXC - CZ - & (R1.25-4) 40
aiialy ;
Longueur de cable ) \\ ‘ 39
(L) [m] i 2
1 1.5 21
3 3 1
5 5
N® broche | Couleur du cable | N®broche | Couleur du cable |N®broche | Couleur du céble |N°broche | Couleur du cable
Nombre de fils 40 1 Orange (Noir 1) 6 Orange (Noir 2) 11 Orange (Noir 3) 16 Orange (Noir 4)
Section AWG AWG28 21 Orange (Rouge 1) 26 Orange (Rouge 2) 31 Orange (Rouge 3) 36 Orange (Rouge 4)
2 Gris (Noir 1) 7 Gris (Noir 2) 12 Gris (Noir 3) 17 Gris (Noir 4)
22 Gris (Rouge 1) 27 Gris (Rouge 2) 32 Gris (Rouge 3) 37 Gris (Rouge 4)
3 Blanc (Noir 1) 8 Blanc (Noir 2) 13 Blanc (Noir 3) 18 Blanc (Noir 4)
23 |Blanc (Rouge 1) 28 |Blanc (Rouge 2)] 33 |Blanc (Rouge 3)] 38 |Blanc (Rouge 4)
4 Jaune (Noir 1) 9 Jaune (Noir 2) 14 Jaune (Noir 3) 19 Jaune (Noir 4)
24 Jaune (Rouge 1) 29 Jaune (Rouge 2) 34 Jaune (Rouge 3) 39 Jaune (Rouge 4)
5 Rose (Noir 1) 10 Rose (Noir 2) 15 Rose (Noir 3) 20 Rose (Noir 4)
25 Rose (Rouge 1) 30 Rose (Rouge 2) 35 Rose (Rouge 3)| 40 Rose (Rouge 4)
Rail DIN L
JXC92  JXC73/83/93 75 12.5 5.25
AXT100-DR-[ ] oo
= Pour [, saisissez un numéro de la ligne « N® » dans le tableau ci-dessous. 3 Lg(i . %
Reportez-vous aux tableaux ci-dessous pour les dimensions de montage. g
ES)] 8
Dimension L [mm]
Ne 1 2 3 4 5) 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |1105| 123 | 1355 | 148 | 160.5| 173 | 185.5 | 198 | 210.5 | 223 | 235.5 | 248 | 260.5
Ne 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 88 34 85 36 37 38 39 40
L 273 | 2855 | 298 |310.5| 323 | 3355 | 348 |360.5| 373 |385.5| 398 |410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5 | 473 | 485.5 | 498 | 510.5
Fixation de montage sur rail DIN
JXC92  JXC73/83/93

JXC-Z1 (avec 6 vis de montage)

Il doit étre utilisé lorsque I'option de montage sur rail DIN est selectionné . Il est fixé au contréleur au moyen de 6 vis

15
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Controleur pour moteur pas a pas multi-axes Série JX C 7 3/ 83/ 92/ 93

Options

Kit de réglage du contréleur

JX C _ W 1 JXC73/83/93

IKit de réglage du contréleur
(disponible en anglais et japonais.)

Contenu

(@ Logiciel pour le
paramétrage du
contrbéleur

s x @Cable USB
? 7. B (Type A-B)
E i S|+ er————m
EY

_d

IS

Matériaux requis

(DLogiciel pour le paramétrage du contrdleur (CD-ROM)
(2Cable USB (longueur du céble : 3 m)

Description Modele
@ Logiciel pour le paramétrage du contrdleur JXC-W1-1
(2 | Cable USB JXC-W1-2
# Peuvent étre commandés séparément

Kit de réglage du controleur

JXC-MA1"

IKit de réglage du contréleur

(Disponible en anglais et japonais.)

Contenu

Machine PC/AT compatible avec Windows 7 ou Windows
8.1 et le port USB1.1 ou USB2.0

+ Windows® est une marque déposée de Microsoft Corporation aux Etats-
Unis.

JXC73/83/93

(D Logiciel pour
le paramétrage
du contréleur*1

4 @Cable USB
b (Type A-B)
nli: | <« cr——(————(
| 4
f > 2 w
¢

Matériaux requis

(DLogiciel pour le paramétrage du contrdleur (CD-ROM)=1
(2Cable USB (longueur du céble : 3 m)

Description Modele

@ | Logiciel pour le paramétrage du contréleur JXC-MA1-1

(2 | Cable USB JXC-MA1-2

+ Peuvent étre commandés séparément

O

Machine PC/AT compatible avec Windows 7 ou Windows 8.1
et le port USB1.1 ou USB2.0

+1 Le logiciel de paramétrage du contrdleur inclut également le logiciel
dédié a 4 axes. ]
+ Windows® est une marque déposée de Microsoft Corporation aux Etats-
Unis.

SVC 16



Série JXC73/83/92/93

Options : Cable d'actionneur

[Cable robotique, cable standard pour moteur pas a pas (Servo/24 VDC)]
LE-CP-é/Longueur decable:1.5m,3m,5m

Pour 3 axes] Pour 4 axes

JXC92  JXC73/83/93

(N° de borne) Coté actionneur = 5 1 )
MI |B1 ,\1 ‘———‘ Q 6 (13.5)
[] Hi_s | P
LE - C P - - A6 B6 N ,E 2
] Connecteur A I 16
) (14.7) (30.7) L
Longueur de cable (L) [m]
8B A . s N
1 1.5 LE-CP- xc/Longueur de cable : 8 m, 10 m, 15 m, 20 m  coté controleur
3 3 (1 Fabriqué sur commande) _ Connecteur C_ (142) (N° de borne)
5 5 (N° de borne) Coté actionneur um)
*1 -~
8 8 Al B1 — =
| - O, sy P
B 15%1 A6 . B6 = == &
C 20*1 (14.7) Connecteur A g
. (307) |/ =2 L
*1 Fabriqué sur commande
(Cable robotique uniquement) Signal N° de borne du Couleur [ N° de borne du
. gna connecteur A du cable | connecteur C
Type de cablee A B-1 Marron 2
A . A A-1 R 1
_ Cable robotique B B2 o:;%i 5
(Céable flexible) B A-2 Jaune 5
~ COM-A/COM B-3 Vert 3
S Cable standard COM-B/— A3 Bleu 4
_ Couleur | N° de borne du
___ABlindage ____ du cable | connecteur D
Vce B-4 1 7 3 Marron 12
GND A4 T + ] Noir 13
" B T OO Fouse z
A A5 | L Noir 6
B B6_ 1 - + + Orange 9
B A6 v v Noir 8
oo M p— 3

Coté controleur
.

Connecteur C  (14.2)  (N° de borne)

[Cable robotique, cable standard avec frein et capteur pour moteur pas a pas (Servo/24 VDC)]

Pour 3 axes] Pour 4 axes

JXC92  JXC73/83/93
LE-CP-

Longueur de céble (L) [m]

«1 Fabriqué sur commande
(Cable robotique uniquement)

Avec frein et capteur e

Type de cablee

Cable robotique
(Cable flexible)

S Cable standard

17

Coté actionneur
—_—

(N° de borne) Connecteur A g

LE-CP-é/Longueur de cable:1.5m,3m,5m

Coté controleur
Connecteur C  (14.2)

Al F=n-B1 S 7?\/

A6 !E".I B6 Eﬂ:g—‘i

A Bl & ——

AS@% ] N S e

= <
[fe)
Connecteur B a

1 1.5 (14.7) @) [ ——— 2

3 3 8B R

5 5 LE-CP-xc/Longueur de céble: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m

8 g+ (+1 Fabriqué sur commande) —_ Cote controleur

A 101 (N° de borne) COté actionneur - conncteur A g g Connecteur C  (14.2)  (N° de borne)
B 15%1 AMFTRBT < E{ T §12
C 20+ A6 !El.l B6 Eﬂ:ﬁﬁl 13 =

7H
o=

A1 B1 & ==
o
Connecteur B

wn
(14.7) |.(30.7) S}
Signal N° de borne du Couleur | N° de borne du
9 connecteur A du cable | connecteur C
A B-1 Marron 2
A A-1 Rouge 1
B B-2 Orange 6
B A-2 Jaune 5
COM-A/COM B-3 Vert 3
COM-B/— A-3 Bleu 4
_ Couleur | N° de borne du
___ABlindage ____ N du cable | connecteur D
Vce B-4 ? 7 Marron 12
GND A4 ¢ i + " Noir 13
A S T OO o L
A A5 % L Noir 6
B B6 ¢ - + + Orange 9
B A6 1 — 7 Noir 8
””””””””””””” f— 3
. N° de borne du
Sgrel connecteur B
vemoul) A OO e .
Verrou (=) A-1 1 Noir 5
el L B T OO Marn !
Capteur (-) A-3 1 Bleu 2

ZSNC
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