Controlador de 4 ejes de motor paso a paso ¢ ¢
(E/S digitales /Tipo Ethen 'et/IP)

@ Tipo EtherNet/IP™ anadido

@ Interpolacion lineal/circular
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Tipo EtherNet/IP™

E/S en paralelo

@ Operacion de posicionamiento/empuje

@ Entradas por posiciones (Max. 2048 puntos) @ Instrucciones para posicion de
@ Ahorro de espacio, cableado reducido coordenadas absolutas/relativas
@ Control simultaneo de 4 ejes

LECP6 x 4 estaciones JXC73/83
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Zona de
recepcion reducida en

, tamafio 25 o superior

i Cable E/S x 4

Suministrado por el cliente.

PLC

™a| Alimentacion para
sefales E/S
24V DC

Serie JXC73/83/93

Suministrado por el cliente.

Cable E/S x 2
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Alimentacion para
senales E/S
24V DC

15-EU651-ES

A
N




Serie JXC73/83/93

Numero de posiciones de entrada: Max. 2048 puntos

El funcionamiento de 4 ejes se puede ajustar de forma colectiva en un solo paso.

Velocidad | Posicién | Aceleracion | Deceleracion |posicionami Area 1 Area2 | En posicién
Paso Eje quq i POSICéonamlentO/ & Observaciones
movimiento | mm/s mm mm/s? mm/s? mpuje mm mm mm
50 100.00 1000 1000 0 6.0 12.0 0.5
0 50 100.00 1000 1000 0 6.0 12.0 0.5
50 100.00 1000 1000 0 6.0 12.0 0.5
500 250.00 1000 1000 1 0 0 20.0
500 250.00 1000 1000 1 0 0 20.0
1 500 250.00 1000 1000 1 0 0 20.0
500 250.00 1000 1000 1 0 0 20.0
500 900.00 1000 1000 1 0 0 0.5
2046 200 700 500 500 0 0 0 0.5
500 0.00 3000 3000 0 0 0 0.5
2047 500 0.00 3000 3000 0 0 0 0.5
500 0.00 3000 3000 0 0 0 0.5
Eje 4 500 0.00 3000 3000 0 0 0 0.5
Modo de | Operacién de
movimiento empuje DS
En blanco X Datos invalidos (proceso invalido)
ABS O Se desplaza a la posicién de coordenadas absolutas a partir del origen del actuador.
INC O Se desplaza a la posicion de coordenadas relativas a partir de la posicion actual.
LIN-A Se desplaza a la posicion de coordenadas absolutas a partir del origen del
- X . p o
actuador mediante interpolacion lineal.
LIN-I % Se desplaza a la posicidn de coordenadas relativas a partir de la posicién
actual mediante interpolacién lineal.
El eje 1 se asigna al eje X y el eje 2 se asigna al eje Y y se desplaza en sentido
de las agujas del reloj mediante interpolacién circular. Especifica las coordenadas
de destino y las coordenadas centrales mediante las coordenadas relativas a
CIR-R* « partir de la posicidn actual. Los datos de posicién se asignan como sigue:
Eje 1: Posicién de destino X
Eje 2: Posicion de destino Y
Eje 3: Punto central X
Eje 4: Punto central Y
El eje 1 se asigna al eje Xy el eje 2 se asigna al eje Y y se desplaza en sentido
contrario a las agujas del reloj mediante interpolacion circular. Especifica las
coordenadas de destino y las coordenadas centrales mediante las coordenadas
CIR-L* relativas a partir de la posicion actual. Los datos de posicion se asignan como sigue:
Eje 1: Posicion de destino X
Eje 2: Posicién de destino Y
Eje 3: Punto central X
Eje 4: Punto central Y
SYN-I Se desplaza a la posicién de coordenadas relativas a partir de la posicion
- X A .
actual mediante control sincrono.

= Realiza una operacion circular en un plano usando el Eje 1y el Eje 2.

Software de configuracidon del controlador (conexiéon con un PC)
Sencilla gestion de archivos

Carga Los datos de paso se cargan desde el archivo. ﬁfana_de Step%_de__ggsiciongdo = =

Guardar Los datos de paso se guardan en un archivo. = A:_ = =

Cargar Los datos de paso se cargan desde el controlador. o ‘:, - "_:, t;, — e

Descargar Los datos de paso se escriben en el controlador. :_
Numerosas funciones de edicion

Copiar Los datos de paso seleccionados se copian en el portapapeles.

Eliminar Los datos de paso seleccionados se eliminan.

Cortar Los datos de paso seleccionados se cortan. e e ¥

Pegar (Insertar) Los datos de paso copiados en el portapapeles se insertan en la posicién del cursor.

Pegar (Sobrescribir) Los datos de paso copiados en el portapapeles se sobrescriben en la posicién del cursor.

Insertar Se inserta una linea en blanco en la linea de datos de paso seleccionada.

Confirmacion de operacion de introduccion de datos de paso
o Introduzca el nimero de pasos que se van a ejecutar.

Ejecuta el nimero de pasos especificado.

Parada Muestra si el nimero de pasos se esta ejecutando o se ha detenido.

Retorno al origen de todos los ejes | Realiza un retorno al origen de todos los ejes validos.
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Controlador de 4 ejes de motor paso a paso Serie JX C7 3/ 83/ 93

Diseno del sistema / E/S digitales (JXC73/83)

Suministrado por el cliente Suministrado por el cliente. Para més detalles, consulte cada
uno de los catalogos en el sitio web de SMC www.smc.eu.

PLC

N @ Actuadores eléctricos*’
Alimentacion para _
sefiales E/S | 4 /“\ >
24V DC o o A

---@Cable E/S S ST,
(opcional). ‘// / ﬂ% _
- f"g -

Ref.

C -7 <

@ Controlador/JXC73/83

---@Cable del actuador

Cable robético Cable estandar
LE-CP-C-0 |LE-CP-CI-[1-S

Longitud de cable: 1.5 m

(accesorio) Suministrado
Ref. or el cliente

JXC-C1 % Alimentacion del control del motor /

Suministrado por el cliente Alimentacion del motor

' @ Conector de alimentacién
------ @ Cable con conector de del control del motor
alimentacion del control (Efl_cces?”c’g | cable alicabl
. . <lamano del cable aplicable>
principal AWG20 (0.5 mm?)

- - — 24V DC
Alimentacion para control principal AMPWR
24V DC pyn
@ Conector de
alimentacion del motor
(accesorio)

<Tamano del cable aplicable>
AWG16 (1.25 mm?)

OKit de ajuste del controlador
(Software de ajuste del controlador y

cable USB incluidos).
--------- @Cable USB (opcional)
(opcional). JXC-W1
JXC-W1-2
Longitud de cable: 3 m

@Software de ajuste del controlador
(opcional).
JXC-W1-1

Suministrado por el cliente

*1 Los actuadores conectados se deben pedir por separado.
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Serie JXC73/83/93

Diseno del sistema / Tipo EtherNet/IP™ (JXC93)

Suministrado por el cliente. Suministrado por el cliente.
Para mas detalles, consulte cada uno de los
catalogos en el sitio web de SMC www.smc.eu.

PLC

1

@ Actuadores eléctricos *

o
------- @ Suministrado por el cliente. ____,,,--'*7’ 3 N
Cable Ethernet (/ : / >
(Categoria 5 o superior) - g
y r \.f e
r = i &
© =

@ Controlador/JXC93

Gsvc
MOTOR CONTROLLER
EtherNet/IP

---@ Cable del actuador

Cable robodtico Cable estandar
LE-CP-C-0 |LE-CP-CI-[1-S

@ Conector de alimentacién
del control del motor

----- @ Cable con conector de .
(accesorio)

alimentacion del control principal

; . . <Tamanfo del cable aplicable>
Longu de cable: 1.5 m (accesorio) AWG20 (0.5 mm?)
ef.

JXC-C1 Suministrado

por el cliente.

aMPWR Alimentacion del control del motor /
Suministrado por el cliente. Alimentacion del motor
. - . 24V DC
Alimentacion del control principal
24V DC @ Conector de alimentacion del motor
(accesorio)

<Tamafo del cable aplicable>
AWG16 (1.25 mm?)

@ Kit de ajuste del controlador
(Software de ajuste del controlador y
cable USB incluidos).

......... ®Cable USBIEFIERD (o ciona),
(opcional). JXC-W1
JXC-W1-2

Longitud de cable: 3 m

m- JZnjen e
[ | (e @725

@ Software de ajuste del controlador
(opcional).
JXC-W1-1

Suministrado por el cliente.

+1: Los actuadores conectados se deben pedir por separado.
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Controlador de 4 ejes de motor paso a paso
(E/S digitales / modelo Ethen ‘'et/IP)

Serie JXC73/83/93 €

Forma de pedido

M E/S digitales (JXC73/83)

IXCEI3E2

Tipo de EISJ lCable E/S, montaje

Simbolo| Tipo de E/S Simbolo| Cable E/S Montaje
7 NPN 1 1.5m Montaje con tornillo

8 PNP 2 1.5m Rail DIN
3 3m Montaje con tornillo

4 3m Rail DIN
Modelos de 4 ejes ® 5 5m Montaje con tornillo

6 5m Rail DIN
7 Ninguno Montaje con tornillo

8 Ninguno Rail DIN

x: Se incluyen 2 cables E/S.

M Modelo EtherNet/IP™ (JXC93)

XC 938

Tipo de E/S lMontaje
Simbolo| Tipo de E/S Simbolo| Montaje
9 EtherNet/IP™ 7 Montaje con tornillo
8 Rail DIN
Modelos de 4 ejes®

Actuadores aplicables

Actuadores aplicables
Actuador eléctrico / Modelo con vastago Serie LEY
Actuador eléctrico / Modelo con vastago guia Serie LEYG
Actuador eléctrico / Tipo deslizante Serie LEF
Mesa eléctrica de deslizamiento serie LES/LESH
Mesa eléctrica giratoria Serie LER Nota)
Actuador eléctrico / Modelo miniatura Serie LEPY/LEPS
Pinza eléctrica (modelo de 2 y 3 dedos) Serie LEH
Nota Excepto la especificacion de giro continuo (360°)
+ Los actuadores deben pedirse por separado.

= Para la gréafica “Velocidad—carga de trabajo” del actuador, consulte
“Para LECPA” en cada uno de los catalogos de los actuadores.
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Serie JXC73/83/93

Especificaciones

E/S en paralelo (JXC73/83)

Elemento

Especificaciones

Numero de ejes

Max. 4 ejes

Motor compatible

Motor paso a paso (Servo/24 V DC)

Encoder compatible

Fase A/B incremental (resolucién del encoder: 800 pulsos/giro)

Alimentacion ™’

Alimentacion del control principal Tensién de alimentacién: 24 V DC £10 %
Consumo max. de corriente: 300 mA
Alimentacion del motor, Alimentacién del control del motor (comun)
Tensién de alimentacion: 24 V DC £10 %
Consumo max. de corriente: Basandose en el actuador conectado. *

Entrada en paralelo

16 entradas (aislamiento de fotoacoplador)

Salida en paralelo

32 salidas (aislamiento de fotoacoplador)

Comunicacion en serie

USB2.0 (Velocidad total 12 Mbps)

Memoria

Flash-ROM/EEPROM

LED indicador

PWR, RUN, USB, ALM

Control de bloqueo

Terminal de desbloqueo forzado *2

Longitud de cable

Cable E/S: 5 m o menos, Cable del actuador: 20 m o inferior

Sistema de refrigeracion

Refrigeracion por aire ambiental

Rango de temperaturas de funcionamiento

0 °C a 40 °C (sin congelacion)

Rango de humedad de funcionamiento

90 % H.R. o inferior (sin condensacion)

Rango de temperatura de almacenamiento

-10 °C a 60 °C (sin congelacion)

Rango de humedad de almacenamiento

90 % H.R. o inferior (sin condensacion)

Resistencia al aislamiento

Entre todas las terminales externas y la carcasa: 50 MQ (500 V DC)

Peso

1050 g (montaje con tornillo), 1100 g (montaje en rail DIN)

=1: No use una alimentacién con “proteccion de corriente de arranque” para la alimentacién del control y del accionamiento del motor.
#2: El consumo de potencia varia segun el modelo de actuador conectado. Véanse mas detalles en las especificaciones del actuador.

+3: Aplicable al bloqueo no magnetizante.

Tipo EtherNet/IP™ (JXC93)

Elemento

Especificaciones

Numero de ejes

Max. 4 ejes

Motor compatible

Motor paso a paso (Servo/24 V DC)

Encoder compatible

Fase A/B incremental (resolucion del encoder: 800 pulsos/giro)

Alimentacién *'

Alimentacioén del control principal Tension de alimentacién: 24 V DC +10 %
Consumo max. de corriente: 350 mA
Alimentacién del motor, Alimentacién del control del motor (comun)
Tensioén de alimentaciéon: 24V DC £10 %
Consumo max. de corriente: Basandose en el actuador conectado. *?

Protocolo

EtherNet/IP™ *4

Velocidad de comunicacion

10 Mbps/100 Mbps (negociacién automatica)

Método de comunicacion

Full-duplex/Half-duplex (Automatico/Manual)

Archivo de configuracion

Archivo EDS

Area ocupada

Entrada de 16 bytes/Salida de 16 bytes

Rango de ajuste de direccion IP

Ajuste manual mediante conmutadores: De 192.168.1.1 a 254, via servidor DHCP: Direccién arbitraria

ID de vendedor

Comunicacion

7 h (SMC Corporation)

Tipo de producto

2 Bh (Generic Device)

Cadigo de producto

DCh

Comunicacion en serie

USB2.0 (Velocidad total 12 Mbps)

Memoria

Flash-ROM/EEPROM

LED indicador

PWR, RUN, USB, ALM, NS, MS, L/A, 100

Control de bloqueo

Terminal de desbloqueo forzado *3

Longitud de cable

Cable del actuador: 20 m o inferior

Sistema de refrigeracion

Refrigeracion por aire ambiental

Rango de temperaturas de funcionamiento

0 °C a 40 °C (sin congelacion)

Rango de humedad de funcionamiento

90 % H.R. o inferior (sin condensacién)

Rango de temperatura de almacenamiento

-10 °C a 60 °C (sin congelacién)

Rango de humedad de almacenamiento

90 % H.R. o inferior (sin condensacion)

Resistencia al aislamiento

Entre todas las terminales externas y la carcasa: 50 MQ (500 V DC)

Peso

1050 g (montaje con tornillo), 1100 g (montaje en rail DIN)

=1: No use una alimentacién con “proteccioén de corriente de arranque” para la alimentacion del control y del accionamiento del motor.
#2: El consumo de potencia varia segun el modelo de actuador conectado. Véanse mas detalles en las especificaciones del actuador.

+3: Aplicable al bloqueo no magnetizante.

«4: EtherNet/IP™ es una marca registrada de OVDA.
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Controlador de 4 ejes de motor paso a paso Serie JX C7 3/ 83/ 93

Dimensiones
E/S digitales JXC73/83
Montaje con tornillo P 139.2 &
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Véanse las dimensiones anteriores para las dimensiones de montaje. 0
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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 | 1855 | 198 | 210.5 | 223 | 2355 | 248 | 260.5
Ne 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 | 2855 | 298 |310.5| 323 | 3355 | 348 |360.5| 373 |385.5| 398 |410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5| 473 | 4855 | 498 | 510.5

Fijacion de montaje sobre rail DIN
JXC-Z1 (con 6 tornillos de montaje)

Debe utilizarse si la fijacion de montaje en rail DIN se va a montar posteriormente sobre el controlador de tipo montaje con tornillo.
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Serie JXC73/83/93

Dimensiones

Modelo EtherNet/IP™ JXC93
Montaje con tornillo
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Fijacion de montaje sobre rail DIN
Rail DIN -
ai 75 12.5 5.25
AXT100-DR-[] 1 (Paso)
* i Y indi i “N2” i i o ) o N NN = ==
Pa’ra 0, |ntroQuzca l_m ndmero (_1e los indicados _en la I_|nea N2’ de la te_lbla inferior. 3 @ - - OO
Véanse las dimensiones anteriores para las dimensiones de montaje. ~ 0
n
. ‘o .05 8
Dimension L ()]
Ne 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |1105| 123 | 1355 | 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 | 210.5| 223 | 235.5 | 248 | 260.5

Ne 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 | 2855 | 298 |310.5| 323 | 3355 | 348 |360.5| 373 |385.5| 398 |410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5 | 473 | 4855 | 498 | 510.5

Fijacion de montaje sobre rail DIN
JXC-Z1 (con 6 tornillos de montaje)

Debe utilizarse si la fijacion de montaje en rail DIN se va a montar posteriormente sobre el controlador de tipo montaje con tornillo.
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Controlador de 4 ejes de motor paso a paso Serie JX C7 3/ 83/ 93

Detalles del controlador

E/S en paralelo JXC73/83

lif%
-

II 5 ||

Tipo EtherNet/IP™ JXC93

e

dd 96bebe

=3

e
=2
e
Ehig

N® Nombre Descripcién Detalles
: > Suministro eléctrico activado: Se ilumina en verde. Suministro

® PWR LED de alimentacion (verde) | gectico desactivado: LED verde se apaga.

Funcionamiento en E/S en paralelo: Se ilumina en verde.
@ RUN LED de funcionamiento (verde) | Funcionamiento mediante comunicacién USB: Parpadea en

verde. Detenido: LED verde se apaga.
© usB LED de conexién USB (verde) | USB conectado: Se ilumina en verde. USB no conectado: LED verde se apaga.
@ ALM LED de alarma (rojo) Con alarma: Se ilumina en rojo. Sin alarma: LED rojo se apaga.
® UsSB Comunicacion en serie Conectado a un PC a través del cable USB.
® C PWR Conectorp?ﬁ;grgle(gt%%%?*d1el control Alimentacion para control principal (+) (=)
@ E/S1 Conector E/S en paralelo (40 pins) | Conexion a PLC a través del cable E/S.
E/S 2 Conector E/S en paralelo (40 pins) | Conexién a PLC a través del cable E/S.
©) ENC[1] Conector del encoder (16 pins) ) y

- ” — Eje 1: Conexion al cable del actuador.
MOT Conector de alimentacién del motor (6 pins)
ENC|[2 Conector del encoder (16 pins

@ clz - — (16p ,) Eje 2: Conexion al cable del actuador.
12 MOT Conector de alimentacién del motor (6 pins)

Conector de alimentacion del | Alimentacion del control del motor (+), Parada del eje 1 (+),
a3 Cl control del motor * ‘Ié)jgszblmueo del eje 1 (+), Parada del eje 2 (+), Desbloqueo del
M PWR/[1][2] | Conector de alimentacién del motor *' | Para eje 1, 2. Alimentacion del motor (+), Comin (-)

ENC(3 Conector del encoder (16 pins
@ - — (16p ,) Eje 3: Conexidn al cable del actuador.
MOT Conector de alimentacién del motor (6 pins)

ENC Conector del encoder (16 pins
© & - — (16p ,) Eje 4: Conexion al cable del actuador.
MOT 4] Conector de alimentacion del motor (6 pins)

f i Alimentacién del control del motor (+), Parada del eje 3
ci34) Conector de alimentacidn del (), Desbloque del le (), arada dl oje 4 (),
control del motor esblogueo del eje 4 (+)

@0 | M PWR[3]4] | Conector de alimentacion del motor *' | Para eje 3, 4. Alimentacion del motor (+), Comun (-)

=1: Conectores incluidos. (Véase la pag. 9)

N® Nombre Descripcion Detalles
: I Suministro eléctrico activado: Se ilumina en verde. Suministro
® PWR LED de alimentacion (verde) eléctrico desactivado: LED verde se apaga.
Funcionamiento en EtherNet/IP™: Se ilumina en verde.
@ RUN LED de funcionamiento (verde) | Funcionamiento mediante comunicacion USB: Parpadea en
verde. Detenido: LED verde se apaga.
L B tado: Se ilumi .USB tado: LED
©) USB LED de conexion USB (verde) \L/Jesrdecggea%:gg. Se ilumina en verde. USB no conectado
@ ALM LED de alarma (rojo Con alarma: Se ilumina en rojo. Sin alarma: LED rojo se apaga.
|
® usB Comunicacion en serie Conectado a un PC a través del cable USB.
® C PWR ngﬁ%%?ﬁgggﬁg‘%ﬁ%ﬂel Alimentacion para control principal (+) (-)
x100 Conmutadores de ajuste de | Conmutar para ajustar el 4° byte de la direccion IP
@ x10
o x1 direccion IP con X1, X10 y X100.
MS, NS LED de estado de comunicacién | Visualizacién del estado de la comunicacién EtherNet/IP™.
ENC/[1 Conector del encoder (16 pins
© - — (16 pi - ) Eje 1: Conexidn al cable del actuador.
MOT Conector de alimentacién del motor (6 pins)
ENC|[2 Conector del encoder (16 pins
@ - — (16 p - ) Eje 2: Conexion al cable del actuador.
) MOT[2]  |Conector de alimentacion del motor (6 pins)
: i Alimentacién del control del motor (+), Parada del eje 1 (+),
(E) ci[1]2] Conector de ahmentac;(c:n del Desblogueo del eje 1 (+), Parada del eje 2 (+), Desbloqueo del
control del motor eje 2 (+)
@ | M PWR[1]2] | Conector de alimentacion del motor “! | Para eje 1, 2. Alimentacién del motor (+), Comun (-)
1 ENC[3 Conector del encoder (16 pins
® - — (16 p - ) Eje 3: Conexion al cable del actuador.
MOT(3] |Conector de alimentacion del motor (6 pins)
ENC Ci tor del der (16 pi
@ 4] onecto Ae en.clo er ( pln.s) Eje 4: Conexidn al cable del actuador.
MOT[4] |Conector de alimentacion del motor (6 pins)
: i Alimentacién del control del motor (+), Parada del eje 3 (+),
Conector de alimentacion del " !
Cl[3]4] control del motor 1 (I;)jgs‘tl)lac;ueo del eje 3 (+), Parada del eje 4 (+), Desbloqueo del
20 | M PWR[3]4] | Conector de alimentacion del motor “! | Para eje 3, 4. Alimentacién del motor (+), Comun (-)
2 P1, P2 Conector de comunicacion EtherNet/IP™| Conexion al cable Ethernet.

«1: Conectores incluidos. (Véase la pag. 9)

SVC

O




Serie JXC73/83/93

Accesorios (conector) KAL) IEE

@\ Cable con conector de alimentacion del control principal: C PWR \ 1 ud. Cable con conector de
alimentacion del control principal

Nombre del terminal Funcion Detalles
+24V Alimentacién del control principal (+) | Alimentacion (+) suministrada al control principal / Color del cable: Azul (OV

24-0V Alimentacién del control principal (+) | Alimentacion (-) suministrada al control principal EEW
 —1 1

= Ref.: JXC-C1 (Longitud del cable: 1.5 m) ~

Color del cable: Marrén (2

1@ | Conector de alimentacién del motor: M PWR| 2 uds.
Conector de alimentacién del

Nombre del terminal Funcién Detalles motor
ov Alimentacion del motor (-) | Los terminales M 24V, C 24V, EMG y LKRLS son comunes (-).
M 24V Alimentacion del motor (+) | Alimentacién (+) suministrada a la alimentacién del motor

= Fabricado por PHOENIX CONTACT. (Ref.: MSTB2, 5/2-STF-5, 08)

@\ Conector de alimentacion del control del motor: Cl | 2 uds.

Nombre del terminal Funcién Detalles
C 24v Alimentacion del control del motor (+) | Alimentacion (+) suministrada al control del motor Conector de alimentacion del
EMG1/EMG3 Parada (+) Eje 1/Eje 3: Entrada (+) para liberar la parada control del motor
EMG2/EMG4 Parada (+) Eje 2/Eje 4: Entrada (+) para liberar la parada
LKRLS1/LKRLS3 Desbloqueo (+) Eje 1/Eje 3: Entrada (+) para liberar el bloqueo
LKRLS2/LKRLS4 Desbloqueo (+) Eje 2/Eje 4: Entrada (+) para liberar el bloqueo

= Fabricado por PHOENIX CONTACT. (Ref.: FK-MCO, 5/5-ST-2, 5)

C 24V

EMG1/EMG3
EMG2/EMG4
LKRLS1/LKRLS3
LKRLS2/LKRLS4

O
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Controlador de 4 ejes de motor paso a paso Serie JX C7 3/ 83/ 93

Opciones

[Cable con conector de alimentacién del control principal]
73/83] 93

Longitud de cable: 1.5 m (accesorio) J/ Color del cable: Azul (OV)
Tamaho AWG AWG20

AN Color del cable: Marrén (24V)

[Cable E/S] (1 ud.) Lado del controlador Lado del PLC
73/83

JXC-C2-

(N° de terminal)

. ) (R1.25-4) 40
l S ngﬂ 20
Longitud de cable ~ ( ‘ 3:9
(L) [m] 5
1 15 o
3 3 1
5 5

Ne de pin| Color del cable |N® de pin| Color del cable |N° de pin| Color del cable [N° de pin| Color del cable
Numero de tubos 40 1 Naranja (Negro 1) 6 Naranja (Negro 2) 11 Naranja (Negro 3) 16  |Naranja (Negro 4)
Tamario AWG | AWG28 21 Naranja (Rojo 1) 26 Naranja (Rojo 2) 31 Naranja (Rojo 3) 36 Naranja (Rojo 4)
2 Verde (Negro 1) 7 Verde (Negro 2) 12 |Verde (Negro 3) 17  |Verde (Negro 4)
22 Verde (Rojo 1) 27 Verde (Rojo 2) 32 Verde (Rojo 3) 37 Verde (Rojo 4)
3 Blanco (Negro 1) 8 Blanco (Negro 2) 13 Blanco (Negro 3) 18 Blanco (Negro 4)
23 Blanco (Rojo 1) 28 Blanco (Rojo 2) 33 Blanco (Rojo 3) 38 Blanco (Rojo 4)
4 Amarillo (Negro 1) 9 Amarillo (Negro 2) 14 |Amarillo (Negro 3) 19 |Amarillo (Negro 4)
24 Amarillo (Rojo 1) 29 Amarillo (Rojo 2) 34 Amarillo (Rojo 3) 39 Amarillo (Rojo 4)
5 Rosa (Negro 1) 10 Rosa (Negro 2) 15 Rosa (Negro 3) 20 Rosa (Negro 4)
25 Rosa (Rojo 1) 30 Rosa (Rojo 2) 35 Rosa (Rojo 3) 40 Rosa (Rojo 4)

[Kit de ajuste del controlador]
73/83| 93
JXC-W1

—l_ (DSoftware de configuracion
Kit de ajuste del controlador

del controlador

(disponible en japonés e inglés) @Cable USB ﬂ
—— Tipo A-B [—
(Tip ) IF!} =
| (I ———— :@m»l—
I/:s
g PC
kfa 9"
'
Contenido Requisitos de hardware
(DSoftware de configuracion del controlador (CD-ROM) Maquina compatible con PC/AT que ejecute Windows 7 o
(2Cable USB (Longitud del cable: 3 m) Windows 8.1 y puerto USB 1.1 o USB 2.0
Descripcion Modelo = Windows® es una marca registrada propiedad de Microsoft Corporation
() | Software de configuracion del controlador JXC-W1-1 en los EE.UU.
@ | Cable USB JXC-W1-2

+ Pueden pedirse por separado.
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Serie JXC73/83/93

Ejemplo de cableado

]Conector E/S en paralelo

Diagrama de cableado

E/S 1]: NPN JXC73

# Cuando conecte un PLC al conector E/S en paralelo E/S 1 o E/S 2, use el cable E/S (JXC-C2-[]).
x El cableado debera modificarse en funcion del tipo de E/S en paralelo (NPN o PNP).

E/S 1|: PNP JXC83

24V DC 24V DC
+COM1 | 1 f— ouTo | 10 +COM1 | 1 I It ouTo | 10
scoMz | 21 - ouT1 | 30 sCoM2 | 21 OuT1 | 30
INO > L | ouT2 | 11 INO > L | out2| M
- OuUT3 | 31 - OuT3 | 3t
Nt | 22 — —1 ouT4 | 12 INT | 22 — —1 ouT4 | 12
IN2 8 —  — ouTs | 32 IN2 3 . — OouUT5 | 32
IN3 23— —t OouTe | 13 IN3 23— ——t ouTe | 13
IN4 4 | ouT7 | 33 IN4 4 | OuT7 | 33 Carga
ouTs | 14 ouTs | 14
IN5 24 — ———¢ IN5 24 — —
BUSY 34 BUSY 34 o
N6 | 5 — —ro (0UT9) IN6 | 6 — —1 (OUT9) =
IN7 25 — t AREA IN7 25 — '
e 15 PO AREA 15
IN8 6 — —1 (OUT10) IN8 6 — —t (OUT10)
N9 | 26 — —— SETON| 35 N9 | 26 |— — 1 SETON| 35
INO | 7 — ——t mP_{ 16 INTO | 7 — ——t mP__1o
SVRE | 36 SVRE | 36 Carga
SETUP| 27 — ——¢ «ESTOP| 17 SETUP| 27 (— ——¢ «ESTOP| 17
HOLD | 8 F— — *ALARM| 37 HOLD | 8 F— —— *ALARM| 37 Carga
DRIVE| 28 |— — -COM1 | 18 DRIVE| 28 +—_ —— -COM1| 18
RESET| 9 [— —— —COMt | 19 RESET| 9 — —— —COM1| 19
-COM1 | 38 -COM1| 38
SVON| 29 — ——¢ SVON| 29 — ——FH
-COM2 | 20 -COM2 | 20
-COM2 | 39 -COM2 | 39
-COM2 | 40 -COM2 | 40
Senal de entrada Senal de salida
Nombre Detalles Nombre Detalles
+COM1 Conecta la alimentacion de 24 V para la sefial de ouTo . o
+COM2 entrada/salida de Salidas del n® de Qatos t_Je paso durante el
funcionamiento
INO ouTs
de N@ bits especificado en los datos de paso BUSY
IN8 (Estandar: Cuando se usan 512 puntos) (OUT9) Salidas cuando el actuador esta en movimiento
IN9 N¢ bits de extension especificado en los datos de paso AREA Salidas cuando todos los actuadores estan dentro del rango
IN10 (Extension: Cuando se usan 2048 puntos) (OUT10) de salida de area
SETUP Instruccién para retorno al origen SETON Salidas cuando se completa el retorno al origen de todos los
HOLD El funcionamiento se detiene temporalmente - actuadores — -
DRIVE Instruccion para accionamiento INP Salidas cuand(_) se completa el posicionamiento o
— - = - - empuje de todos los actuadores
RESET Reinicio de alarma e interrupcion del funcionamiento - - - —
— — - - SVRE Salidas cuando el servoaccionamiento esta activado
SVON Instruccion de activacion del servoaccionamiento -
*ESTOP Nota) No hay salida cuando se ordena la parada EMG
#ALARM Nota) No hay salida cuando se genera la alarma
-COM1 . " - )
_COM2 Conecta la alimentacion de 0 V para la sefal de entrada/salida

11
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Nota) Sefial de circuito légico negativo




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

Ejemplo de cableado

| Conector E/S en paralelo |

Diagrama de cableado

E/S 2]: NPN JXC73

% Cuando conecte un PLC al conector E/S en paralelo E/S 1 o0 E/S 2, use el cable E/S (JXC-C2-[]).
= El cableado debera modificarse en funcién del tipo de E/S en paralelo (NPN o PNP).

E/S 2|: PNP JXC83

oomal 3 2{4: bC BUSY1 | 10 <ol 24V DC BUSY1 | 10
4] BUSY2 | 30 BUSY2 | 30
+COM4 | 21 +COM4 | 21
BUSY3 | 11 BUSY3 | 11
NClan 2 — BUSY4 | 31 NNl 2 | — BUSY4 | 31
NCNoaf) 22— AREA1 | 12 NCMNeat) 22— AREA1 | 12
NCMNoa®) 3 | — AREA2 | 32 NCNea®)| 3 |— AREA2 | 32
N.CNota®) o3 | AREA3 13 NCMNoat) 23 |—— AREA3 13 Cargaj
Y T AREA4 | 33 N T AREA4 | 33
INP1 14 INP1 14
N.C.Nota 1) 24 |— N.C.Nota 1) 24 |—
INP2 34 INP2 34 Carga
N.C Nota 1) 5 — INP3 15 N.C Nota 1) 5 — INP3 15
NCNeta?)| 25 | — INP4 35 NCNota®)| 25 | — INP4 35
NCMNotat) g |—— «*ALARM1| 16 NCNoa?| g — *ALARM1| 16 Cargal
NCNan| 26 | *ALARM2 | 36 NCNoan| 26 | *ALARM2 | 36
Noren 7 L “ALARM3 | 17 Nowe 7 «ALARM3 | 17
*ALARM4 | 37 *ALARM4 | 37 Cargal
NCNeedl 27 — _com3 | 18 NGNown 27 — _com3 | 18
NCMNoet 8 | — -COM3 | 19 NCNeah 8 | — -COM3 | 19
NCMNota®) 28 +— —-COM3 38 N.CNoal) 28 — -COM3 38
NCMNoa) o |— -COM4 | 20 NCNoat) o |— -COM4 | 20
NCNoah| 29 | —-COM4 | 39 NCNoz)| 29 L— —-COM4 | 39
—-COM4 | 40 —-COM4 | 40
Nota 1) No conectado Nota 1) No conectado
Senal de entrada Senal de salida
Nombre Detalles Nombre Detalles
+COM3 Conecta la alimentacién de 24 V para la sefial de BUSY1 Senal de funcionamiento del eje 1
+COM4 entrada/salida BUSY2 Sefial de funcionamiento del eje 2
N.C. No utilizado BUSY3 Senial de funcionamiento del eje 3
BUSY4 Sefal de funcionamiento del eje 4
AREA1 Sefal de area del eje 1
AREA2 Sefal de area del eje 2
AREAS3 Sefial de &rea del eje 3
AREA4 Sefal de area del eje 4
INP1 Sefial de finalizacion de posicionamiento o empuje del eje 1
INP2 Sefal de finalizacién de posicionamiento o empuje del eje 2
INP3 Sefal de finalizacion de posicionamiento o empuije del eje 3
INP4 Sefial de finalizacién de posicionamiento o empuije del eje 4

= ALARM1 Nota 2)

Sefal de alarma del eje 1

+ ALARM2 Nota 2)

Senfal de alarma del eje 2

* ALARM3 Nota 2) Senfal de alarma del eje 3
= ALARM4 Nota 2) Sefial de alarma del eje 4
-COM3 Conecta la alimentacion de 0V para la sefal de entrada/

-COM4

salida

O

Nota 2) Sefial de circuito I6gico negativo

SVC
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Al

Serie JXC73/83/93
Controlador y dispositivos periféricos /
Precauciones especificas del

Lea detenidamente las siguientes instrucciones antes de su uso. Consulte las instrucciones de

producto

seguridad y las precauciones sobre actuadores eléctricos en las "Precauciones en el manejo de
productos SMC" o en el manual de funcionamiento en el sitio web de SMC http://www.smc.eu

|

Disefio / Seleccion |

|

Manipulacién

A Advertencia

. Use la tension especificada.

Si la tension aplicada es superior al valor especificado, puede
producirse un fallo de funcionamiento o dahos en el controlador.
Si la tensién aplicada es inferior a la especificada, es posible
que la carga no pueda moverse debido a una caida de tension
interna. Compruebe la tensién de trabajo antes de empezar.

. No utilice el producto sin cumplir las especificaciones.

En caso contrario, pueden producirse incendios, errores de
funcionamiento o dafos al producto. Compruebe las
especificaciones antes del uso.

. Instale un circuito de parada de emergencia.

Instale un sistema de parada de emergencia en el exterior de
la proteccion, en un lugar de facil acceso para el operador
para que éste pueda detener el funcionamiento del sistema de
forma inmediata e interrumpir el suministro de energia.

. Para evitar riesgos y danos debidos a averias o

fallos de funcionamiento en el producto, debera
construir un sistema de refuerzo colocando una
estructura multicapa o un disefio de un sistema a
prueba de fallos, etc.

. Si existe riesgo de incendio o lesiones personales

debidas a una generacion anémala de calor,
chispas, humo generador por el producto, etc., corte
la corriente de la unidad principal y del sistema
inmediatamente.

A Precaucion

1. Cuando use un actuador no montado horizontalmente,

asegurese de seleccionar un actuador con la opcién
de bloqueo.

Puede provocar un incendio en las piezas insternas del
controlador. Si el actuador no dispone de un bloqueo, se
movera y dejara caer la pieza cuando la alimentacién y el
servoaccionamiento se desconecten.

|

Manipulacién

/\ Advertencia

13

.Compruebe la tensién con un comprobador durante

mas de 5 minutos después de cortar la corriente en
caso de conexidon/desconexion de los cables.

Pueden producirse descargas eléctricas, lesiones, incendio o
dafos graves.

. No toque el interior del controlador ni de su conector.

En caso contrario, pueden producirse descargas eléctricas o fallo.

.No manipule el producto ni lleve a cabo ajuste

alguno con las manos mojadas.
En caso contrario, pueden producirse descargas eléctricas.

.No use un producto que esté dafado o al que le

falte algun componente.
Pueden producirse descargas eléctricas, incendio o lesiones.

. Use unicamente la combinacién especificada de

actuador y controlador.

En caso contrario, puede causar dafos en el actuador o en el
controlador.

/\ Advertencia

6.

7.

8.

o.

10.

11.

12.

13.

14.

18.

ZSNC

Asegurese de no tocar, quedar enganchado ni
golpear la pieza de trabajo mientras el actuador se
esta moviendo.

De lo contrario, se pueden producir lesiones personales.

No conecte la alimentacion ni encienda el producto
hasta que confirme que la pieza se puede mover
de forma segura dentro del area que puede ser
alcanzada por la pieza.

El movimiento de la pieza de trabajo puede producir un
accidente.

No toque el producto cuando esta activado ni
durante un cierto tiempo después de desconectar la
corriente, dado que se calienta de forma importante.
De lo contrario, podria provocar quemaduras debido a las
altas temperaturas.

Compruebe la tension con un comprobador durante
mas de 5 minutos después de cortar la corriente en
caso de instalacion, cableado y mantenimiento.

De lo contrario, pueden producirse descargas eléctricas,
incendio o lesiones.

No use el producto en un area en la que pueda
estar expuesto al polvo, polvo metalico, virutas de
mecanizado o salpicaduras de agua, aceite o
productos quimicos.

De lo contrario, podrian producirse fallos en el funcionamiento.

No use el producto en presencia de un campo
magnético.
De lo contrario, podrian producirse fallos en el funcionamiento.

No use el producto en un entorno con gases,
liquidos u otras sustancias inflamables, explosivas
o corrosivas.

De lo contrario, pueden producirse incendios, explosiones o
corrosion.

Evite la radiacion de calor de potentes fuentes de
calor como la luz directa del sol o un horno
caliente.

De lo contrario, puede provocar fallos en el controlador o en
sus dispositivos periféricos.

No use el producto en un ambiente con cambios
de temperatura ciclicos.

De lo contrario, puede provocar fallos en el controlador o en
sus dispositivos periféricos.

.No use el producto en lugares donde se generen

picos de tension.

Los dispositivos (elevadores de solenoide, hornos de induccién
de alta frecuencia, motores, etc.) que generan una gran cantidad
de picos de tension alrededor del producto pueden deteriorar o
dafar los circuitos internos del mismo. Evite la presencia de
fuentes que generen picos de tensién y las lineas de tension.

.No instale el producto en un lugar expuesto a

vibraciones o impactos.
De lo contrario, podrian producirse fallos en el funcionamiento.

. Si este producto se usa con un relé o una electro-

valvula, use el modelo con elementos integrados
de absorcion de picos de tension.

Este producto no se puede utilizar si hay multiples
eje fijados a una pieza.
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