Controlador multieje de motor paso a paso

(€ &

@ Control de ajuste de velocidad
(3 ejes: JXCI92 4 ejes: JXC73/83/93)

@ Interpolacion lineal/circular

@ Operacion de
posicionamiento/empuje

@ Numero de posiciones de entrada
(Max. 2048 puntos)

Interpolacion lineal Interpolacién circular
5 sof  Posicion dedestino @ Ahorro de espacio, reducido cableado
o ¥ Poskitn d dstne <1 @ Instrucciones para posicion de
Q o . .
. I Ceftro coordenadas absolutas/relativas
=1 Controla la velocidad de eje esclavo cuando la velocidad del
10 o 10 ~— eje principal desciende debido a los efectos de una fuerza
Origen0 Posicién actual , _ Posicionactual externa y cuando se produce una diferencia de velocidad con
rigen 10 20 30 40 50 Origen0 10 20 30 40 50 respecto al eje esclavo. Este control no esta disefiado para
Eje 1 Eje 1 sincronizar la posicién del eje principal con la del eje esclavo.
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Serie JXC73/83/92/93

Nimero de posiciones de entrada: max. 2048 puntos

EE |

oy
Para 3 ejes El funcionamiento de 3 ejes se puede ajustar de forma colectiva en un solo paso. ‘ .

R e R A e e e e B i
Eje 1 500 100.00 | 3000 3000 0 85.0 50 100.0 10.0 30.0 0.5
0 Eje 2 500 100.00 | 3000 3000 0 85.0 50 100.0 10.0 30.0 0.5
Eje 3 500 100.00 | 3000 3000 0 85.0 50 100.0 10.0 30.0 0.5
Eje 1 500 200.00 | 3000 3000 0 85.0 50 100.0 0 0 0.5
1 Eje 2 500 200.00 | 3000 3000 0 85.0 50 100.0 0 0 0.5
Eje 3 500 200.00 | 3000 3000 0 85.0 50 100.0 0 0 0.5
Eje 1 500 100.00 | 3000 3000 0 0 0 100.0 0 0 0.5
2046 Eje 2 0 0.00 0 0 0 0 0 100.0 0 0 0.5
Eje 3 0 0.00 0 0 0 0 0 100.0 0 0 0.5
Eje 1 500 0.00 3000 3000 0 0 0 100.0 0 0 0.5
0047 Eje 2 0 50.00 0 0 0 0 0 100.0 0 0 0.5
Eje 3 *1 0 0.00 0 0 0 0 0 100.0 0 0 0.5
Eje 4 *1 0 25.00 0 0 0 0 0 100.0 0 0 0.5
%1 Cuando se selecciona la interpolacion circular (CIR-R, CIR-L, CIR- 3 ) en el modo de desplazamiento, introduzca las
‘ coordenadas X e Y en la posicion central de giro o introduzca las coordenadas X e Y en la posicion intermedia.
Modo de movimiento | Operacion de empuje Detalles
En blanco X Datos invalidos (proceso invalido)
ABS O Se desplaza a la posicion de coordenadas absolutas a partir del origen del actuador.
INC (@) Se desplaza a la posicion de coordenadas relativas a partir de la posicién actual.
LIN-A X Se desplaza a la posicién de coordenadas absolutas a partir del origen del actuador mediante interpolacion lineal.
LIN-I X Se desplaza a la posicién de coordenadas relativas a partir de la posicion actual mediante interpolacién lineal

Con el eje 1 asignado al eje X y el eje 2 asignado al eje Y, se desplaza en sentido horario mediante interpolacion circular. La posicion de
destino y la posicién central de giro se especifican de acuerdo con las coordenadas relativas a partir de la posicion actual. Los datos de
posicion se asignan como sigue.

CIR-R*2 X Eje 1: Posicion de destino X

Eje 2: Posicién de destino Y

Eje 3 #1: Posicion central de giro X

Eje 4 *1: Posicién central de giro Y

Con el eje 1 se asigna al eje X y el eje 2 se asigna al eje Y y se desplaza en sentido contrario a las agujas del reloj mediante interpolacién circular.
La posicion de destino y la posicion central de giro se especifican de acuerdo con las coordenadas relativas a partir de la posicién actual. Los
datos de posicion se asignan como sigue.

CIR-L*2 X Eje 1: Posicién de destino X

Eje 2: Posicién de destino Y

Eje 3 *1: Posicion central de giro X

Eje 4 #1: Posicion central de giro Y

SYN-I X Se desplaza a la posicion de coordenadas relativas a partir de la posicion actual mediante control de ajuste de la velocidad *3

Con el eje 1 asignado al eje X y el eje 2 asignado al eje Y, se desplaza a los tres puntos especificados mediante interpolacién circular.La posicién
de destino y la posicién intermedia se especifican de acuerdo con las coordenadas relativas a partir de la posicion actual. Los datos de posicién se
asignan como sigue:

CIR-3*2 X Eje 1: Posicion de destino X

Eje 2: Posicién de destino Y

Eje 3 *1: Posicién intermedia X

Eje 4 *1: Posicion intermedia Y

x2 Realiza una operacion circular en un plano usando el Eje 1y el Eje 2.

3 Controla la velocidad de eje esclavo cuando la velocidad del eje principal desciende debido a los efectos de una fuerza externa y cuando se produce
una diferencia de velocidad con respecto al eje esclavo. Este control no esta disefiado para sincronizar la posicion del eje principal con la del eje escla-
VO.
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Controlador multieje de motor paso a paso Serie JX C 7 3/ 83/ 92/ 93

: Modo de | Velocidad | Posicién | Aceleracién |Deceleracién| Posiciona- | Area 1 Area2 | En posicién ,
Paso Eje pard miento/ Observaciones
movimiento | mm/s mm mm/s? mm/s? Empuje mm mm mm
100 200.00 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
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
500 250.00 1000 1000 1 0 0 20.0
500 250.00 1000 1000 1 0 0 20.0
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
500 0.00 3000 3000 0 0 0 0.5
Modo de movimiento | Operacion de empuje Detalles
En blanco X Datos invalidos (proceso invalido)
ABS O Se desplaza a la posicion de coordenadas absolutas a partir del origen del actuador.
INC (@) Se desplaza a la posicion de coordenadas relativas a partir de la posicién actual.
LIN-A X Se desplaza a la posicién de coordenadas absolutas a partir del origen del actuador mediante interpolacion lineal.
LIN-I X Se desplaza a la posicién de coordenadas relativas a partir de la posicién actual mediante interpolacion lineal.
Con el eje 1 asignado al eje X y el eje 2 asignado al eje Y, se desplaza en sentido horario mediante interpolacién circular.La posicion de
destino y la posicién central de giro se especifican de acuerdo con las coordenadas relativas a partir de la posicion actual. Los datos de
posicién se asignan como sigue:
CIR-R*1 X Eje 1: Posicién de destino X
Eje 2: Posicién de destino Y
Eje 3: Posicién central de giro X
Eje 4: Posicion central de giro Y
Con el eje 1 se asigna al eje X y el eje 2 se asigna al eje Y y se desplaza en sentido contrario a las agujas del reloj mediante interpolacién circular.
La posicidn de destino y la posicién central de giro se especifican de acuerdo con las coordenadas relativas a partir de la posicién actual. Los
datos de posicion se asignan como sigue:
CIR-L*! X Eje 1: Posicién de destino X
Eje 2: Posicién de destino Y
Eje 3: Posicion central de giro X
Eje 4: Posicién central de giro Y
SYN-I X Se desplaza a la posicion de coordenadas relativas a partir de la posicion actual mediante control de ajuste de la velocidad 2

+1 Realiza una operacion circular en un plano usando el Eje 1y el Eje 2.
%2 Controla la velocidad de eje esclavo cuando la velocidad del eje principal desciende debido a los efectos de una fuerza externa y cuando se produce una
diferencia de velocidad con respecto al eje esclavo. Este control no esta disefiado para sincronizar la posicion del eje principal con la del eje esclavo.
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Serie JXC92

Disefio del sistema / Tipo EtherNet/IP™ (JXC92)

Suministrado por el cliente.

PLC ﬁ .
@ Actuadores eléctricos *'

R

AT R
------- @ Suministrado por el cliente. / / @‘» "
b.# -s’g.; o

Cable Ethernet

(c on apantallamiento, Categoria o
y 5 o superior) c"‘" =
! !
@ Controlador/JXC92
"o Em-m:mL
aP1oP2
.

----@ Cable del actuador

Cable roboético Cable estandar
LE-CP-C-0 |LE-CP-CJ-[1-S

(accesorio)
<Tamano del cable aplicable>
AWG20 (0.5 mm?)

Suministrado
por el cliente.

aMPWR Alimentacion de control/
E Alimentacion del motor
S| 24 VDC
@ Conector de alimentacion del motor [EEED
(accesorio)

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

@ Kit de ajuste del controlador
. (Software de ajuste del controlador y cable USB incluidos).
""""" @ Cable USB (opcional)
(opcional) JXC-MA1
JXC-MA1-2
Longitud de cable: 3 m

@ Software de ajuste del controlador
(opcional)
JXC-MA1-1

Suministrado por el cliente.

*1 Los actuadores conectados se deben pedir por separado. (Consulte los actuadores aplicables en la pagina 6.)
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Controlador de multiejes de motor paso a paso Serie JX C 7 3/ 83
- LI Diseno del sistema / E/S digitales

Suministrado por el cliente

PLC
N @ Actuadores eléctricos*!
Alimentacién para - P
sefiales E/S | &7 - “"/ - A
24VDC o~ e p
~~@Cable E/S / o g
(opcional). - .sﬂg; ‘-'
S
Ref. - <
. .
ot
JXC-C2-L] "o ~ - -
[1
@ Controlador/JXC73/83
osvc

---@Cable del actuador
Cable robético Cable estandar
LE-CP-I-[J |LE-CP-[I-[1-S

i ‘ ) 5’
' @ Conector de alimentacién
------ @ Cable con conector de del control del motor

alimentacion del control (Efl_cces?”c’g | cable alicabl

seamane sl et spave-

Longitud de cable: 1.5 m ’

(accesorio) Suministrado

or el cliente
aMPWR

Bl [BF> @
JXC-C1 Eﬂ Alimentacion del control del motor /
L . Alimentacion del motor
Suministrado por el cliente — 24VDC

Alimentacion para control principal
24VDC

@ Conector de Pégina 12
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). o
IXO-W1-1

Suministrado por el cliente

x1 Los actuadores conectados se deben pedir por separado. Veasé la pagina 8 para actuadores aplicables.
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Serie JXC93
- Para 4 ejes

D

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

Suministrado por el cliente.

PLC

R m—

Suministrado por el cliente.

Alimentacion del control principal

Longitud de cable: 3 m

@ Suministrado por el cliente.
Cable Ethernet

(Categoria 5 o superior)
y
~
@ Controlador/JXC93
G

MOTOR CONTROLLER
EtherNet/IP

@ Cable con conector de
alimentacion del control principal
Longitud de cable: 1.5 m (accesorio)

Ref.

aMPWR

@ Actuadores eléctricos*!

--@ Cable del actuador

Cable roboético Cable estandar
LE-CP-C-0 |LE-CP-CJ-[1-S

N @
@ Conector de alimentacion
del control del motor
(accesorio)
Suministrado
por el cliente.
o Alimentacion del control del motor /
E Alimentacion del motor
o 24 VDC
@ Conector de alimentacion del motor [ZELERE

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

@ Kit de ajuste del controlador
(Software de ajuste del controlador y

24 VDC
— cable USB incluidos).
--------- P 16 .
.Cable L:SB (opcional).
(opcional). JXC-W1
JXC-W1-2

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

Suministrado por el cliente.

#1: Los actuadores conectados se deben pedir por separado. Veasé la pagina 8 para actuadores aplicables.
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Controlador de motor paso a paso de 3 ejes
( Tipo Ethen'et/IP)

Serie JXC92 €

Forma de pedido

HTipo EtherNet/IP™ (JXC92)

Controlador

-
T
]}

JXC92]|7

T lMontaje
Tipo EtherNet/IP™ Simbolo Montaje
s

7 Montaje con tornillo
8 Rail DIN

Modelo de 3 eje

Actuadores aplicables

Actuadores aplicables

Actuador eléctrico con vastago Serie LEY

Pty

Actuador eléctrico con vastago guia Serie LEYG

B s e )
W

Actuador eléctrico tipo deslizante Serie LEF S:tr;sku)ltiel
Mesa eléctrica de deslizamiento Serie LES/LESH Web 9

‘L—&

o Mesa eléctrica giratoria Serie LER
y Actuador eléctrico en miniatura Serie LEPY/LEPS

Z

Pinza eléctrica (modelo de 2 y 3 dedos) Serie LEH

x Pida el actuador por separado, incluyendo el cable del actuador.
(Ejemplo: LEFS16B-100B-S1)

x Para la gréfica “Velocidad—carga de trabajo” del actuador, consulte la seccion de
LECPMJ de la pagina de selecciéon de modelo del catalogo Web.

Caracteristicas técnicas

Tipo EtherNet/IP™ (JXC92)

Para el ajuste de funciones y los métodos de funcionamiento, consulte el manual de funciona-
miento en el sitio web de SMC. (Documentos/Descargas --> Manuales de instrucciones)

Elemento

Especificaciones

Numero de ejes

Max. 3 ejes

Motor compatible

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Encoder compatible

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

Alimentacion *1

Alimentacion del control Tension de alimentacion: 24 VDC +10 %
Consumo max. de corriente: 500 mA
Alimentacion del motor Tension de alimentacion: 24 VDC +10 %
Consumo max. de corriente: Basandose en el actuador conectado *2

Protocolo

EtherNet/IP™ *3

Velocidad de comunicacion

10 Mbps /100 Mbps (negociacion automatica)

;E Método de comunicacion Full-duplex/Half-duplex (Automatico/Manual)
§ Archivo de configuracién Archivo EDS
‘e | Area ocupada Entrada de 16 bytes/Salida de 16 bytes
g Rango de ajuste de direccion IP Ajuste manual mediante conmutadores: De 192.168.1.1 a 254, via servidor DHCP: Direccion arbitraria
8 | ID de vendedor 7 h (SMC Corporation)
Tipo de producto 2 Bh (Generic Device)
Cddigo de producto DEh
Comunicacion en serie USB2.0 (Velocidad total 12 Mbps)
Memoria Flash-ROM

LED indicador

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

Control de bloqueo

Terminal de desbloqueo forzado *4

Longitud de cable

Cable del actuador: 20 m o inferior

Sistema de refrigeracion

Refrigeracién por aire ambiental

Rango de temperatura de funcionamiento

0 °C a 40 °C (sin congelacién)

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 condensacién)

Resistencia al aislamiento

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

Peso

600 g (montaje con tornillo), 650 g (montaje en rail DIN)

1 No use una alimentacion con «proteccion de corriente de arranque» para la alimentacion de accionamiento del motor.
=2 El consumo de potencia varia segun el modelo de actuador conectado. Véanse mas detalles en las especificaciones del actuador.
x3 EtherNet/IP™ es una marca registrada de ODVA.

«4 Aplicable a bloqueos no magnetizantes

SMC 6
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Serie JXC92

Dimensiones

Tipo EtherNet/IP™ JXC92

77.6 Montaje con tornillo Montaje en rail DIN
0’%~ 63.6
; % 242 1305 142.4
%% 2.9 2 20.3 11.9
I
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Detalles del controlador

Fijacion de montaje sobre rail DIN

Tipo EtherNet/IP™ JXC92

WL 7

*

~

Conectores incluidos. (Véase la pag. 12)

Ne | Nombre Descripcion Detalles
©) P1, P2 Conector de comunicacion EtherNet/IP™ Conexion al cable Ethernet.
2 | NS,MS LED de estado de comunicacion Muestra el estado de la comunicacién EtherNet/IP™
X100
® X10 Conmutadores de ajuste de direccién IP Conmutar para ajustar el 4° byte de la direccién IP con X1, X10 y X100.
X1
0) PWR LED de alimentacion (verde) Suministro eléctrico activado: Se ilumina en verde Suministro eléctrico desactivado: LED verde se apaga
. . Funcionamiento en EtherNet/IP™: Se ilumina en verde Funcionamiento mediante
® RUN LED de funcionamiento (verde) comunicacién USB: Parpadea en verde Detenido: LED verde se apaga
® USB LED de conexion 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
uUsB Conector de comunicacion en serie Conectado a un PC a través del cable USB.
© | ENC[1] Conector del encoder (16 pins) o -
MOT[1] | Conector de alimentacion del motor (6 pins) Eje 1: Conexion al cable del actuador.
@ | ENC[2] Conector del encoder (16 pins) . L
12 | MOT[2] |Conector de alimentaciéon del motor (6 pins) Eje 2: Conexion al cable del actuador.
3 | ENC[3] Conector del encoder (16 pins) . -
MOT[3] | Conector de alimentacion del motor (6 pins) Eje 3: Conexion al cable del actuador.
. e Alimentacién de control (+), Parada de todos los ejes (+), Desbloqueo del eje 1 (+),
1
® c L L Desbloqueo del eje 2 (+), Desbloqueo del eje 3 (+), Comun (-)
M PWR Conector de alimentacion del motor 1 Alimentacién del motor (+), Alimentacion del motor (-)
1
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Controlador de 4 ejes de motor paso a paso
(E/S digitales / modelo Ethen ‘'et/IP)

Serie JXC73/83/93 €

JXC92

Forma de pedido

M E/S digitales (JXC73/83)

JXCEI3E2

™
(22)
]
™
®
Tipo de E/S Cable E/S, montaje ("\D
Simbolo| Tipo de E/S Simbolo| Cable E/S Montaje $)
7 NPN 1 1.5m Montaje con tornillo P
8 PNP % 15m 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 Montaje
Simbolo| Tipo de E/S Simbolo Montaje
9 EtherNet/IP™ 7 Montaje con tornillo
8 Rail DIN

Modelos de 4 ejese®

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 Veasé el

Mesa eléctrica de deslizamiento Serie LES/LESH catalogo digital
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 especificacién 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.

O
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Serie JXC73/83/93

Especificaciones

Para el ajuste de funciones y los métodos de funcionamiento, consulte el manual de funciona-
miento en el sitio web de SMC. (Documentos/Descargas --> Manuales de instrucciones)

E/S en paralelo (JXC73/83)

Elemento Especificaciones

Numero de ejes Max. 4 ejes

Motor compatible Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

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

Alimentacion del control principal Tension de alimentacién: 24 VDC +10 %

Consumo max. de corriente: 300 mA

Alimentacién *' Alimentacién del motor, Alimentacién del control del motor (comun)
Tension de alimentacion: 24 VDC £10 %
Consumo max. de corriente: Basandose en el actuador conectado. *2

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 3

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

Sistema de refrigeracién Refrigeracién 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 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 VDC)

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

#1: No use una alimentacion con “proteccion de corriente de arranque” para la alimentacion del control y del accionamiento del motor.
x2: 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.

Para el ajuste de funciones y los métodos de funcionamiento, consulte el manual de funciona-
miento en el sitio web de SMC. (Documentos/Descargas --> Manuales de instrucciones)

Tipo EtherNet/IP™ (JXC93)

Elemento Especificaciones
Numero de ejes Max. 4 ejes
Motor compatible Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
Encoder compatible Fase A/B incremental (resolucién del encoder: 800 pulsos/giro)
Alimentacion del control principal Tension de alimentacion: 24 VDC £10 %
Consumo max. de corriente: 350 mA
Alimentacion ™ Alimentacion del motor, Alimentacién del control del motor (comun)
Tension de alimentacion: 24 VDC +10 %
Consumo max. de corriente: Basandose en el actuador conectado. *2
Protocolo EtherNet/IP™ *4
Velocidad de comunicacion 10 Mbps/100 Mbps (negociacion automatica)
:5 Método de comunicacion Full-duplex/Half-duplex (Automatico/Manual)
§ Archivo de configuracién Archivo EDS
‘e | Area ocupada Entrada de 16 bytes/Salida de 16 bytes
E Rango de ajuste de direccion IP Ajuste manual mediante conmutadores: De 192.168.1.1 a 254, via servidor DHCP: Direccion arbitraria
8 | ID de vendedor 7 h (SMC Corporation)
Tipo de producto 2 Bh (Generic Device)
Cddigo 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 desblogueo forzado *3
Longitud de cable Cable del actuador: 20 m o inferior
Sistema de refrigeracion Refrigeracién 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 condensacién)
Resistencia al aislamiento Entre todas las terminales externas y la carcasa: 50 MQ (500 VDC)
Peso 1050 g (montaje con tornillo), 1100 g (montaje en rail DIN)

+1: No use una alimentacion con “proteccion 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 Montaje sobre rail DIN
S
S,
05 O
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0,
2 {% 81 11.9
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_@_ g ] [ — [ —— [ — [ —
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2 Fijacién de montaje sobre rail DIN
Modelo EtherNet/IP™ JXC93
Montaje con tornillo Montaje sobre rail DIN
"?6‘0 4 139.2
%, 125 105.2 117.1
2 106 2 104.3 116.2
2%, 2.9 25 81 1.9
[ v f
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R g ‘ =4 h=4 =
g Fijacion de montaje sobre rail DIN

SVC 10

O



Serie JXC73/83/93

Detalles del controlador

E/S en paralelo JXC73/83

Ne Nombre Descripcion Detalles
N Iy Suministro eléctrico activado: Se ilumina en verde. Suministro
@ ® PWR LED de alimentacion (verde) | giactrico desactivado: LED verde se apaga.
Funcionamiento en E/S en paralelo: Se ilumina en verde.
/@ @) RUN LED de funcionamiento (verde) | Funcionamiento mediante comunicacion USB: Parpadea en
@\ » @ verde. Detenido: LED verde se apaga.
@\ 7] ? /. ©) uUsB LED de conexién USB (verde) | USB conectado: Se ilumina en verde. USB no conectado: LED verde se apaga.
) ]F-liﬁ" © ® ALM LED de alarma (rojo) Con alarma: Se ilumina en rojo. Sin alarma: LED rojo se apaga.
@‘ Ilﬁ'i—"ﬁ /@ ® USB Comunicacion en serie Conectado a un PC a través del cable USB.
i |l I._ i i0 . L. L
@,, | ‘-;‘:lh!‘ @/@ ® C PWR Conectorpcgile;ggr;e(gt%?'gr)l ﬂel control Alimentacién para control principal (+) (=)
||| || %//@ @ E/S 1 Conector E/S en paralelo (40 pins) | Conexién a PLC a través del cable E/S.
@/ i | E/S 2 Conector E/S en paralelo (40 pins) | Conexién a PLC a través del cable E/S.
6\ ©) ENC[1] Conector del encoder (16 pins) B i6n &l cable del actuad
e 1: Conexién al cable del actuador.
N MOT[1] Conector de alimentacién del motor (6 pins) y
I O an ENC[2] Conector del encoder (16 pins) . .
/ o . Eje 2: C 5n al cable del actuador.
@/ =T 19 (P MOT([2] | Conector de alimentacion del motor (6 pins) e onexion &l cable det actuador
; i Alimentacion del control del motor (+), Parada del eje 1 (+),
@ @ a3 Ci[1]2] Cone:;ﬁ;i?;;;"::;ﬁci?n del (I;:)j:szt)l(onueo del eje 1 (+), Parada del eje 2 (+), Desblogueo del
M PWR/[1]2] | Conector de alimentacion del motor “' | Para eje 1, 2. Alimentacion del motor (+), Comun (-)
B) ENC|3] Conector del encoder (16 pins) ) )
Eje 3: Conexion al cable del actuador.
MOT[3] |Conector de alimentacion del motor (6 pins) )
ENC Conector del encoder (16 pins
© ] - — (i6p ,) Eje 4: Conexion al cable del actuador.
MOT[4] Conector de alimentacién del motor (6 pins)
Conector de alimentacion del | Alimentacion del control del motor (+), Parada del eje 3
Cl[3]4] [ del 1 Sr), Desbloqueo del eje 3 (+), Parada del eje 4 (+),
control del motor esbloqueo del eje 4 (+)
@0 | M PWR(3]4] | Conector de alimentacién del motor *! | Para eje 3, 4. Alimentacién del motor (+), Comdn (-)

#1: Conectores incluidos. (Véase la pag. 12)

Tipo EtherNet/IP™ JXC93

N° Nombre Descripcion Detalles
; » Suministro eléctrico activado: Se ilumina en verde. Suministro
c ® PWR LED de alimentacién (verde) eléctrico desactivado: LED verde se apaga.
Funcionamiento en EtherNet/IP™: Se ilumina en verde.
®\ @ RUN LED de funcionamiento (verde) | Funcionamiento mediante comunicacién USB: Parpadea en
? verde. Detenido: LED verde se apaga.
C)\ e ~_‘| @ ® USB LED de conexion USB (verde) \l}esrgecgggg:gdg. Se ilumina en verde. USB no conectado: LED
il :
@‘ rl!;iii = /@ @ ALM LED de alarma (rojo) Con alarma: Se ilumina en rojo. Sin alarma: LED rojo se apaga.
@/ [ﬁ' 5 /@ ® UsB Comunicacioén en serie Conectado a un PC a través del cable USB.
® C PWR ngri%?rp?i%;wgﬁgt%ﬁ% *d19| Alimentacioén para control principal (+) (-)
| x100 Conmutadores de ajuste de | Conmutar para ajustar el 4° byte de la direccion IP
@/ } @ xx110 direccion IP con X1, X10 y X100.
@/ : 9\ MS, NS LED de estado de comunicacién | Visualizacion del estado de la comunicacién EtherNet/IP™.
O \. ©) ENC[1] Conector del encoder (16 pins) | _. )
Eje 1: Conexion al cable del actuador.
@/ 7 @ MOTI([1] | Conector de alimentacion del motor (6 pins) )
ENC|2 Conector del encoder (16 pins
@ © - — (16p - ) Eje 2: Conexion al cable del actuador.
2 MOT[2] |Conector de alimentacion del motor (6 pins)
: L Alimentacion del control del motor (+), Parada del eje 1 (+),
(&) ci[1]2] Conecc;cr)]:rt(:i)tla;;lln:;t:rci?n del Desbloqueo del eje 1 (+), Parada del eje 2 (+), Desbloqueo del
eje2(+)
M PWR/[1]2] | Conector de alimentacién del motor “! | Para eje 1, 2. Alimentacién del motor (+), Comun (-)
i ENC|[3 Conector del encoder (16 pins
® - — (16p - ) Eje 3: Conexion al cable del actuador.
MOT([3]  |Conector de alimentacion del motor (6 pins)
ENC C tor del der (16 pi
@ 4] onector .e en?o er ( pm,S) Eje 4: Conexion al cable del actuador.
MOTI([4] | Conector de alimentacion del motor (6 pins)
; ” Alimentacion del control del motor (+), Parada del eje 3 (+),
Cl[3]4] Conegéa;rg?;gﬁ;frcl?n del Desbl(oq)ueo del gje 3 (+), Parada del eje 4 (+), Desbloqueo del
ejed (+
@0 | M PWRI[3]4] | Conector de alimentacion del motor “! | Para eje 3, 4. Alimentacién del motor (+), Comun (-)
7)) P1, P2 Conector de comunicacion EtherNet/IP™| Conexion al cable Ethernet.

x1: Conectores incluidos. (Véase la pag. 12)
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Controlador multieje de motor paso a paso Serie JX C 7 3/ 83/ 92/ 93

Ejemplo 1 de cableado

Para 4 ejes

| Cable con conector de alimentacion del control principal (para 4 ejes)*': C PWR | 1 ud. xcrajsa/es Cable con conector de

alimentacion del control principal

Nombre del terminal Funcion Detalles Color del cable: Azul (OV)
+24V Alimentacién del control principal (+) | Alimentacién (+) suministrada al control principal '/
24-0V Alimentacion del control principal () | Alimentacién (-) suministrada al control principal @W@
+1 Referencia.: JXC-C1 (Longitud del cable: 1.5 m) Color del cable: Marron (24V)
] Conector de alimentacion del motor (para 3/4 ejes)*> MPWR | 2 uds.*3 | jxca2 | ixc73/83/98 Conector de alimentacién del motor )
o
Nombre del terminal Funcién Detalles Nota E
Alimentacién (-) suministrada a la Para 3 ejes B
ov Alimentacion del motor | @limentacion del motor JXC92 b
(=) Los terminales M 24V, C 24V, EMG y | Para 4 ejes =
LKRLS son comunes (-). JXC73/83/93
Alimentacion del motor | Alimentacion (+) suministrada a la
M 24V ) -
(+) alimentacion del motor

«2 Fabricado por PHOENIX CONTACT (Ref.: MSTB2, 5/2-STF-5, 08)
%3 1 ud. para 3 ejes (JXC92)

Conector de alimentacién del
Conector de alimentacién del control del motor (para 4 ejes)**: Cl \ 2 uds. xcr3/s393 control del motor
Nombre del terminal Funcién Detalles
C 24V Alimentacion del control Alimentacion (+) suministrada al control del motor
del motor (+)
EMG1/EMG3 Parada (+) Eje 1/Eje 3: Entrada (+) para liberar la parada
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 =
x4 Fabricado por PHOENIX CONTACT (Ref.: FK-MCO, 5/5-ST-2, 5) 8 g3 o
w = <
SuwFn
oSy
=0dyx
-FE
29
=g
-

Par 3 s

Conector de alimentacion del control (para 3 ejes)*>: CI \ 1 ud. | xee Conector de alimentacién de control

Nombre del terminal Funcién Detalles
ov Alimentacion de control (=) | Los terminales C 24V, LKRLS y EMG son comunes (-).
C 24V Alimentacion de control (+) | Alimentacion (+) suministrada al control
LKRLS3 Desbloqueo (+) Eje 3: Entrada (+) para liberar el bloqueo
LKRLS2 Desbloqueo (+) Eje 2: Entrada (+) para liberar el bloqueo
LKRLS1 Desbloqueo (+) Eje 1: Entrada (+) para liberar el bloqueo ’
EMG Parada (+) Todos los ejes: Entrada (+) para liberar la parada § B J
=5 Fabricado por PHOENIX CONTACT (Ref.: FK-MCO, 5/6-ST-2, 5) o c;yc:I é) § (G}
SXEE
—
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Serie JXC73/83/92/93

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 0 E/S 2, use el cable E/S (JXC-C2-[J).
= El cableado debera modificarse en funcién del tipo de E/S en paralelo (NPN o PNP).

E/S 1|: PNP JXC83

24VDC 24 VDC
+COM1 | 1 T OuTo | 10 oMt | 1 T OuTOo | 10
+COM2 | 21 —I OuT1| 30 com2 | 21 I OUT1 | 30 (HCarga
No ron S | ouT2 | 11 INO > | | ouT2 | 11
- ouT3 | 31 - ouT3 | 31
INt | 22 — — ouT4| 12 INt | 22 — — ouT4 | 12
N | 38— —t ouT5 | 32 N2 | 8 — —— OuTs | 32
IN3 23 — —t ouTe | 13 IN3 28— — ouTé | 13
N4 4 | OouUT7 | 33 N4 4 | | OouUT7 | 33
ouT8 | 14 ouTs | 14
IN5 24— —— IN5 24— ——
BUSY 34 BUSY 34
_ 'Y _ ' q
IN6 5 — (OUT9) IN6 5 T (OUT9)
IN7 | 25 — —t AREA N7 | 25 — — AREA
15 15
IN8 6 — — (OUT10) IN8 6 — —t (OUT10)
N9 | 26 — — SETON| 35 No | 26 — — SETON| 35
INTO | 7 — —— WP | 1e INTO | 7 — ——t mp_| 10
SVRE | 36 SVRE | 36
SETUP| 27 — —1 +ESTOP| 17 SETUP| 27 — —1 +ESTOP| 17
HOLD 8 — —t *ALARM| 37 HOLD 8 —  — *ALARM| 37 Carga
DRIVE| 28 —  —¢ -COM1 18 DRIVE| 28 +—7F —¢ -COM1 18
RESET| 9 |[— —— ~COM1 | 19 RESET| 9 |— — -CoM1 | 19
-COM1| 38 -COM1| 38
SVON| 29 — —¢ SVON| 29 |— ——
-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 Ne@ bits especificado en los datos de paso BUSY
IN8 (Estandar: Cuando se usan 512 puntos) (OUT9) Salidas cuando el actuador estd 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 interrupcién 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 sehal de entrada/salida
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Controlador de multiejes de motor paso a paso Serie JX C 7 3/ 83/ 92/ 93

Ejemplo de cableado

% Cuando conecte un PLC al conector E/S en paralelo E/S 1 0 E/S 2, use el cable E/S (JXC-C2-[1).

’ Conector E/S en paralelo ‘ = El cableado debera modificarse en funcién del tipo de E/S en paralelo (NPN o PNP).

Diagrama de cableado

'E/S 2]: NPN JXC73 [E/S 2|: PNP JXC83
scoma| 1 qee BUSY1 | 10 scoma| 1 e BUSY1 | 10
+COM4 | 21 —I BuSY2 0 +COM4 | 21 —I BUSY2 80
BUSY3 11 BUSY3 11 Carga
NCleml 2 — BUSY4 | 31 NCheb 2 BUSY4 | 31
NCNoa®) 22 — AREA1 | 12 NCNoal) 22— AREA1 | 12
N.CNota®) 3  —o AREA2 32 N.CNetat) 3 — AREA2 32 Cargal ™
NCNoa | 23— AREA3 | 13 Nohall 23 — AREA3 | 13 %
Nohat 2 L AREA4 | 33 T AREA4 | 33 ©
Nore | 22— INP1 14 T Y INP1 14 Carga 2
~ INP2 | 34 ~ INP2 | 34 )
NGNowdl 5 — INP3 | 15 NCNoa®l 5 — INP3 | 15 X
N.CMNeta®) 25 | — INP4 35 N.CNotat) 25 1—r0 INP4 35 Cargal -
NCNoal)| g «ALARM1 | 16 NCNoat) | — *ALARM1 | 16
NCNa| 26 L «ALARM2 | 36 NCNoan| 26 L «ALARM2 | 36
N.CNota 1) - *ALARM3 | 17 N.CNoa 1) - *ALARM3 | 17 Cargal
*ALARM4 | 37 +*ALARM4 | 37 Carga
NCNoed) 27 |— —com3 | 18 NCMoet) 27 |— —com3 | 18
NCMNeet) 8  — -COM3 | 19 NCMoa®) 8 — -COM3 | 19
N.CNotat) 28 | — —-COM3 | 38 N.CNotat) 28 1— -COM3 | 38
NCNotatl) g | — -COM4 | 20 NCNotat) 9 |— -COM4 | 20
NCNoa| 29 L —-COM4 | 39 NCNoah| 29 |— —-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 Senal 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 Senal 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) Sefial de alarma del eje 1
= ALARM2 Nota 2) Sefial de alarma del eje 2
* ALARM3 Nota 2) Senfal de alarma del eje 3
= ALARM4 Nota 2) Sefal de alarma del eje 4
-COM3 Conecta la alimentacion de 0V para la sefal de entrada/
-COM4 salida
Nota 2) Sefial de circuito I6gico negativo
2 SVC 14



Serie JXC73/83/92/93

Opciones

[Cable con conector de alimentacién del control principal]

JX C _ C 1 JXC73/83/93

Longitud de cable: 1.5 m (accesorio) C°'°r def cable: Azul (V)
Tamaho AWG AWG20

Color del cable: Marrén (24V)

[Cab|e E/S] (1 ud. ) (Y Lado del controlador Lado del PLC
JXC73/83
JXC-C2- & (R1.25-4) 40
AN :
Longitud de cable = \\ ‘ 39
(L) [m] i 2
1 1.5 29
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 (Negro2)] 11  |Naranja (Negro 3)] 16  |Naranja (Negro 4)
Tamaio AWG | AWG?28 21 Naranja (Rojo 1) 26 Naranja (Rojo 2) 31 Naranja (Rojo 3) 36 Naranja (Rojo 4)

2 Verde (Negro 1) 7 Verde (Negro2)| 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)

Rail DIN L
JXC92 JXC73/83/93 7.5 12.5 5.25
AXT100-DR-[ ] -2 Fa
* Para [J, introduzca un nimero de los indicados en la linea “N°” de la tabla inferior. g @ i %
Véanse las dimensiones anteriores para las dimensiones de montaje. I}
0
.05 8
Dimensién L [mm]
Ne 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |1105| 123 | 1355 | 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 | 210.5| 223 | 235.5 | 248 | 260.5
Ne 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 | 285.5| 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

Fijaciéon de montaje sobre rail DIN P e
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 multieje de motor paso a paso Serie JX C 7 3/ 83/ 92/ 93

Opciones
Kit de ajuste del controlador (@ Software de

JXC73/83/93 configuracion

JXC = W1 del controlador
IKit de ajuste del controlador @

. . . T = (2Cable USB
(disponible en japonés e inglés) S g (Tipo A-B) ”;}.
EJ b | *--caTe (==t (I :@E,u—..._..._._._
Y . e
? p - PC
¢ ™
(22
@
Contenido Requisitos de hardware ©
™
(DSoftware de configuracién del controlador (CD-ROM) Maquina compatible con PC/AT que ejecute Windows 7 o B
(2)Cable USB (longitud del cable: 3 m) Windows 8.1y puerto USB 1.1 o USB 2.0 <
Descripcion Modelo = Windows® es una marca registrada propiedad de Microsoft Corporation -
(1 | Software de configuracién del controlador JXC-W1-1 en los EE.UU.
(@ | Cable USB JXC-W1-2
+ Pueden pedirse por separado.
Kit de ajuste del controlador (DSoftware de
Jxco2 configuracion

JXC - MA1 - del controlador*

IKit de ajuste del controlador

e a) - ponrroraror | ull (@Cable USB
(disponible en japonés e inglés) ?: (Tipo A-B)
uni: | - S—{ll————{}
| 4
! e
¢
Contenido Requisitos de hardware
(DSoftware de configuracién del controlador (CD-ROM): Maquina compatible con PC/AT que ejecute Windows 7 o
(2Cable USB (longitud del cable: 3 m) Windows 8.1y puerto USB 1.1 o USB 2.0
Descripcion Modelo x1 El software de configuracion del controlador también incluye software

- " — . n especifico para 4 ejes.
@ | Software de configuracion del controlador JXC-MAT-1 + Windows® es una marca registrada propiedad de Microsoft Corporation
(@ | Cable USB JXC-MA1-2 en los EE.UU.

+ Pueden pedirse por separado.
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Serie JXC73/83/92/93

Opciones: cable del actuador

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

JXC92  JXC73/83/93

LE-CP-

-]

Longitud del cable (L) [m]

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

(N2 de terminal) Lado del actuador

S

Al B1 — S}

Sk o
-l Conector A
(14.7) (30.7)

Lado del controlador

(14.2)

Conector C

(N de terminal)
-2
—6 (13.5)

LE-CP- 3 &/Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15m, 20 m  Lado del controlador
(+1 Bajo demanda)

Conector C (14.2) (N2 de terminal)

1 1.5
3 3
5 5
8 8>‘.<1
A 10*1
B 15%1
(o 20*
«1 Bajo demanda (sélo cable
robético)
Tipo de cablee®
_ Cable robdtico
(Cable flexible)
S Cable estandar

%)
(N de terminal). Lado del actuador I
—— 8
A1 B1 — 9
IR =
A6 B = _\ N
|—] g
(14.7) ConectorA g
(30.7) | — — = L
o " 0 "
Senal dNelchrtleeg?(;?i\l Color del cable| %%rt]zm?g G
A B-1 Marrén 2
A A-1 Rojo 1
B B-2 Naranja 6
B A-2 Amarillo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/— A-3 Azul 4
Ne de terminal del
__Apantallamiento Color del cable| ™ ynectorp
Vee B-4 - T Marrén 12
GND A-4 i + — Negro 13
2 R OOk z
A A-5 T T Negro 6
B B-6 v n - 0 Naranja 9
B A-6 % 7 Negro 8
ittt N = 3

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

JXC92  JXC73/83/93

LE-CP-

-B-[ |

LE-CP-§/Longitud de cable: 1.5 m, 3m, 5 m

(N® de terminal)
Al{F Bl
A6 !EII.I B6
Al B1
=

(14.7)

Lado del actuador

Conector A ©
Q

Lado del controlador
(14.2)

Conector C

(N¢ de terminal)

17.7

SO
= <7 ~
[fe)

(30.7) Conector B s

ST

LE-CP- 3 2/Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m

Lado del controlador

Longitud del cable (L) [m]
1 1.5
3 3
5 5
8 8*1
A 10*1
B 15%1
(o 20*1
1 Bajo demanda
(s6lo cable robdtico)
Con bloqueo y sensor e

Tipo de cablee

Cable robdtico
(cable flexible)

Cable estandar

17

(+1 Bajo demanda) ol @
(N° de terminal) Lado del actuador  Gonector A © g Conector G (14.2) (N2 de terminal)
M FE R =-: :
~
A6 B = ] 1 6
Al BUSIT ] — 1 2
A3 B3 = <= = 6
ConectorB 2
(14.7) 807 [ —— &
~ Ne de terminal Ne de terminal
e del conector A cloeleatle del conector C
A B-1 Marrén 2
A A-1 Rojo 1
B B-2 Naranja 6
B A-2 Amarillo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/— A-3 Azul 4
Ne de terminal
_ Apantallamiento Color del cable | 4 conegtor D
Vee B-4 - T Marrén 12
GND A-4 i + — Negro 13
A S SEERED OO G S 5
A A-5 ! 7 Negro 6
B B-6 - - Naranja 9
B A-6 ) = Negro 8
vorn R e —_ 3
~ Ne de terminal
Sl del conector B
Boae () A OO0 ¥ :
Bloqueo (-) A-1 Negro 5
eI s S oo e enm— 1
Sensor (-) A-3 Azul 2

O

SVC
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