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Parametrierung über Webbrowser 
 

Der integr iert  Webserver er laubt  eine 
Inbetr iebnahme und Parametr ierung über 
Web Browser. Nach einem automat ischen 

Selbst-Check kann mit  Kl ick auf den Quickstart  
Button die angeschlossene LINAX® 

Linearmotor-Achse oder der ELAX® elektr ische 
Schl i t ten sofort in Bewegung gesetzt  werden. 

 
Dieser XENAX® Xvi 75V8 setzt  neue Massstäbe 

in Sachen intu i t ive Bedienung. 
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Allgemein 
 

Der XENAX® Xvi  75V8 Ethernet Servocontro l ler  
dient  zur Ansteuerung al ler  Baureihen LINAX® 

Linearmotor-Achsen sowie der ELAX® 
elektr ischen Schl i t ten. 

Gleichzeit ig können auch die Servomotoren 
Baureihen RAxx (Ult rakompakte Drehachsen) 

und RT-xx (Rundt isch Hohlwel lenmotoren) 
angesteuert  werden. 

 
Auch marktübl iche 

rotat ive AC/DC/EC Servomotoren z.B. von 
FAULHABER® oder MAXON® lassen sich mit  

e inem XENAX® Xvi  75V8 betreiben. 
 

Logikspeisung (24V DC) und Powerspeisung 
(24V ς 75V DC) s ind getrennt anschl iessbar.  
5ŀƳƛǘ ƛǎǘ α{ŀŦŜǘȅ ¢ƻǊǉǳŜ hŦŦά ǎǘŀƴŘŀǊŘƳŅǎǎƛƎ 

mögl ich. 
 

Master -Slave Betr ieb,  Force Cal ibrat ion 
(Kompensation der Rastkäfte bei  

eisenbehafteten Linearmotoren) und 
opt ionale Safety Funkt ional i täten wie SS1, SS2 

oder SLS sind weitere Features dieses 
kompakten XENAX® Xvi  75V8 Servocontrol lers. 

 
 

Alo is Jenny 
Jenny Science AG 
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1 Eigenschaften XENAX® Xvi 75V8 
 
 

1.1 Elektronik /  Firmware 
 

Bezeichnung  Daten 
Schnittstellen  Ethernet, TCP/IP, http Web Server 

  Puls/Richtung, Master Encoder, I/O 
IIC Master/Slave, Start-up Key 
RS232 

Bus, Multiachsbetrieb  EtherCAT (CoE), DS402 
Ethernet POWERLINK 
CANopen, DS 402 
PROFINET (PROFIdrive) 
Ethernet Switch, TCP/IP 

Statusanzeige  7-Segment LED 
Input digital  12 x 24V Pulldown 

Output digital   8 x 24V, 100mA Source oder 400mA Sink 
Input Function  8 Eingänge zum Start einer Funktion od. Programm 

Output Function  8 Ausgänge zum Anzeigen eines Zustands 
Referenzierung für rotative Motoren  Frei definierbar, inkl. externem Sensor 

Index  50 Fahrprofile (Beschl. / Geschw. / Weg, Position) 
Profil  5 erweiterte Fahrprofile mit je 7 Profilsegmenten 

Anzahl Applikationsprogramme via Input  15, Input 9-12 binär codiert (MODE >=10) 
Firmware Update  Über TCP/IP, Flash-Speicher intern 

Applikation und Parameter Update  Über TCP/IP, Flash-Speicher intern 
 
 

1.2 Leistung /  Optionen 
 

α[Dά [ƻƎƛƪǎǇŜƛǎǳƴƎ  24VDC / max. 300mA  
αt²ά tƻǿŜǊspeisung Motor  12-75VDC 

Nennstrom   0-8A 
Spitzenstrom  18A 

Dauerleistung / Verlustleistung  Typisch 48V / 3A / 150W / ́  Ғ 85% / Pv = 22W 
Temperaturüberwachung Endstufe  Abschaltung bei 80°C 

Üeberspannungs-Überwachung   > 85V 
Unterspannungs-Ueberwachung  < 10V 

Ballastschaltung  bis 80W 
Sicherung Power  10AF 

Motortemperaturüberwachung bei LINAX und ELAX 
Linearmotor, Sensor in der Wicklung 

 Abschaltung bei 80°C 

PLC Input   8 Inputs, 24V 
PLC Input BCD  4 Inputs, 24V, binär codiert zur Programmwahl 

PLC Output  8 Outputs, 24V, Source 100mA, Sink 400mA, Source/Sink 
   

Optionen   
EtherCAT (CoE)  DS402, Beckhoff®, OMRON®, TRIO® MC 

POWERLINK (CoP)  DS402, B&R® 
CANopen  DS402 

PROFINET (PROFIdrive)  SIMATIC, SIMOTION, SINUMERIK 
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Safe Motion Unit SMU  Sicherheitsmodul, zweikanalige Überwachung 

TÜV zertifiziert 
 
 

Start-up Key  ID Nummer für Master Slave und Applikationsspeicher 
 
 
 

1.3 Abmessungen 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Schutzart  IP 20 

Gewicht  500g 
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2 Ansteuerbare Motor-Typen 
 
 

2.1 Linearmotor-Achsen 
 

LINAX® Linearmotoren 
 

3 Phasen Synchron Linearmotor mit Encoder RS422 
A/A*, B/B* und Z/Z*  und abstands-codierten 

Referenzmarken. 
 

Speziell wird unterstützt: 
Linearmotoridentifikation und  

Temperaturabfrage über I2C Bus. 
 

 
 

ELAX® Elektrischer Schlitten mit 
Linearmotor 

 
ELAX® ist die Evolution der weitverbreiteten, 

pneumatischen Schlitten. Die grosse Errungenschaft ist 
die patentierte, kompakte Integration des 

Linearmotorantriebs in das Schlittengehäuse. Daraus 
resultiert ein bisher unerreichtes Kraft-

/Volumenverhältnis. 
 

Speziell wird unterstützt: 
Linearmotoridentifikation und  

Temperaturabfrage über I2C Bus. 
 
 

2.2 Servomotoren aus unserem Sortiment 
 

Lafert ,  RAxx, RTxx 
 

AC-Servomotoren 
mit Encoder A/A*, B/B* und Z/Z* 

und Hall Sensoren 
z.B. AEG B28 D4 0,4Nm, 6000 U/min. 

Optional mit Bremse für 
Vertikal-Anwendungen.  

 
 
 
 

  



 
 
 

9 
 

 
 

2.3 Servomotoren handelsüblich 
 

Faulhaber®, Maxon® 
 

AC / DC / EC bürstenlose Servomotoren mit 
inkremental Encoder RS422 A/A*, B/B* und Z/Z* und 

Hall Sensoren, sowie DC bürstenbehaftete 
Servomotoren mit inkremental Encoder. 

 
Bei den bürstenlosen AC/EC Servomotoren sind 

Hallsignale und Inkremental-Encoder notwendig. 
 
 

3 Hardware und Aufbau 
 

3.1 Umgebungsbedingungen 
 

Lagerung und Transport 
 

 Keine Lagerung im Freien. Die Lagerräume müssen gut 
belüftet und trocken sein. Lagertemperatur von 
-25°C bis +55°C 

Temperatur Einsatz  5°C -50°C Umgebung, ab 40°C Leistungsreduktion 

Luftfeuchtigkeit Einsatz  10-90% nicht kondensierend 

Kühlung 
 

 Keine externe Kühlung notwendig, Kühlkörper 
integriert 

MTBF  Ҕ мнлΨлллƘ ōŜƛ DŜƘŅǳǎŜ LƴƴŜƴǘŜƳǇŜǊŀǘǳǊ Ǿƻƴ < 50°C 

 
 

3.2 Montage und Installation 
 

Montage durch 2 Schrauben an eine elektrisch 
leitetende Rückwand, z.B. Schaltschrankrückwand. 

 
 

Bei Reihenmontage muss der Abstand von Gerät zu 
Gerät mindestens 10mm und der Abstand zur 

Bodenplatte mindestens 40mm sein. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

Für eine gute Kühlluft-Zirkulation empfehlen wir die 
Geräte immer vertikal zu montieren. 

 
  

>10mm 

>40mm 
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Functional Safety  
SIL 2, PL d, Cat. 3 

 
 

4 Functional Safety ς TÜV zertifiziert 
 

4.1 Hardware-Anforderungen 
 

Für den Einsatz der TÜV zertifizierten Safety Funktionen 
wird ein XENAX® Servocontroller mit optionaler Safety 

Motion Unit (SMU) benötigt. 
 

Das SMU Modul ist mit separater Artikelnummer bei 
Jenny Science zu bestellen. 

 
Nachträgliche Aufrüstung von SMU Modulen auf 

bestehenden XENAX® Controller ist nur ab Hardware 
V4 und nur bei Jenny Science vor Ort möglich. SMU 
Module werden ausschliesslich montiert in XENAX® 

Servo Controller ausgeliefert. 
 

Rechtlicher Hinweis: 
Bei Änderungen und Versuch von Änderungen an 

Hardware durch Dritte entfällt die TÜV Garantie und 
Jenny Science lehnt jegliche Haftung ab. 

 
 

4.2 Sicherheitstandards 
 
 

EN 61508-1:2010 
EN 61508-2:2010 
EN 61508-3:2010 

Functional safety of electrical/ 
electronic/programmable safety-related 

systems 

 SIL 2 Safety Integrity Level  2 
 

EN ISO 13849-1:2008 
Safety of machinery, Safety-related parts 

of control systems 

 Cat 3   Category 3 
PL d Performance Level d 
MTTFd 1733313 h 

EN 61800-5-2:2007 
Adjustable speed electrical power drive 

systems 

 Safety Functions: 
STO Safe Torque Off 
SS1 Safe Stop 1 
SS2 Safe Stop 2 
SLS Safely-Limited Speed 

EN 61800-5-1:2007 
Adjustable speed electrical power drive 

systems 
 

EN 60068-2-6:2008 
EN 60068-2-27:2010 
EN 60068-2-1:2008 
EN 60068-2-2:2008 

EN 60068-2-78:2010 

 Vibration- Shock- and Environmental Testing: 
 
 
 
Vibration (sinusoidal) 
Half-Sine Shock 
Cold Test 
Dry heat Test 
Damp heat Test 
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EN 61000-6-2:2005 
Electromagnetic compatibility (EMC), 
Immunity for industrial environments 

 
EN 61326-3-1 

IFA:2012 
EN 61326-1, EN 61800-3, EN 50370-1 

 

 EMC Immunity Testing, Industrial Class A 
 
 
 
Immunity for Functional Safety 
Functional safety of power drive systems 
Electrostatic discharges ESD, Electromagnetic Fields, 
Fast electric transients Bursts, radio frequency common 
mode 

EN 61000-6-3:2001 
Electromagnetic compatibility (EMC), 

Emission standard for residential, 
commercial and light-industrial 

environments 
 

EN 61326-1, EN61800-3, EN50370-1 
IFA:2012 

 

 EMC Emissions Testing, Residential Class B 
 
 
 
 
 
Radiated EM Field, Interference voltage 
Functional safety of power drive systems 
 

 
 

4.3 Rahmenbedingungen 
 

Motortypen  Functional Safety mit SMU kann bei allen LINAX® 
Motorfamilien sowie rotatorischen brushless 
Motoren angewendet werden. Rotatorische 
bürstenbehaftete DC- Motoren sind von der 
Funktionalen Sicherheit ausgenommen.  
 

Signalisierung  Eine allfällige Signalisierung des sicheren Zustandes 
an den Benutzer muss durch eine externe Steuerung 
mit sicherem Ausgang erfolgen. 
 

Abnahmetest  Die Konfigurationsprüfung ist durch den Kunden bei 
jeder Änderung der Sicherheitsfunktionen und deren 
Parameter durch einen Abnahmetest sicherzustellen. 
 

Externe Geräte  Geräte die über die I/Os oder Kommunikations-
leitungen mit dem XENAX® Servocontroller 
verbunden werden, müssen eine Basisisolierung oder 
eine Stossspannungsprüfung nach EN 60947-1 oder 
vergleichbarer Norm nachweisen. 
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4.4 Technische Daten Safety 
 

Prozesssicherheitszeit 
(zwischen Auftreten eines potenziell 

gefährlichen Fehlers bis zur Reaktion der SMU) 
 

  < 5ms 
 

Reaktionszeit der Sicherheitseingänge 
 (bis zur Aktivierung einer Sicherheitsfunktion) 

 

 < 1ms 
 

Aktivierung einer Sicherheitsfunktion  Zweikanalig auf 0V schalten. 
Einkanalig geschaltete Sicherheitseingänge führen zur 
Abschaltung der Endstufe und bedingen einen 
Neustart des XENAX Servocontrollers. 
 

Pegel der Sicherheitseingänge  >21.0V Sicherheitseingang inaktiv 
< 2.0V Sicherheitseingang aktiv 
Spannungspegel ausserhalb dieser Bereiche sind 
unzulässig. 
 

Hierarchie der Sicherheitsfunktionen  Hierarchiestufe Sicherheitsfunktion 

4 STO Safe Torque Off 

3 SS1 Safe Stop 1 

2 SS2 Safe Stop 2 

1 SLS Safely Limited Speed 

Sicherheitsfunktionen höherer Hierarchiestufen 
übersteuern die darunterliegenden.   

Verzögerungsrampen bei SS1, SS2  
 

Profile Position Mode 
 

Cyclic Synchronized Position Mode (RT-
Ethernet) 

 

  
 
Durch Parameter ED (Emergency Deceleration) 
 
Vorgabe durch übergeordnete Steuerung 

 
 
 

4.5 Sicherheitsfunktionen 
 

4.5.1 STO, Safe Torque Off 
 

Nach IEC 61800-5-2 
 

Sofortige Abschaltung der Endstufe 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

  

Parameter: 
keine 

v 

t 0 

STO 
Safe Torque Off 

Abschaltung 
Endstufe 

 

PSR BIT 16 
STO PRIMED/HIT 
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4.5.2 SS1 Safe Stop 1 
 
 

Stoppen mit anschliessender Abschaltung der Endstufe, 
Achse ist frei beweglich (Stop Kategorie 1) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

4.5.3 SS2, Safe Stop 2 
 

Stoppen mit beibehalten der Stopp-Position, Achse 
bleibt unter Kraft, Endstufe aktiv. Danach 

Überwachung der Stillstandsposition, Zustand SOS 
(Safe Operating Stop). Bei Überschreiten des Positions-
fensters wird STO ausgelöst, Abschaltung der Endstufe 

(Stop Kategorie 2) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

4.5.4 SLS, Safely Limited Speed 
 
 

Überwachung einer sicheren Geschwindigkeit. Falls 
Safely Limited Speed überschritten, dann auf Safe Stop 

(SS2) mit Überwachung des Positionsfensters. Falls 
Positionsfenster auch überschritten, dann Auslösung 

von STO, Abschaltung der Endstufe. 
Geschwindigkeitsanpassung während SLS Timeout ist 

vom Anwender vorzunehmen. 
 

 
 

 
 
 
 
  

Parameter: 
Timeout Stop  ɲt1  Standard 300ms 

Parameter 
Timeout Stop ɲt1 Standard 300ms 
Positionsfenster ɲs Standard +-2500 Inc 

Parameter 
Timeout SLS   ɲt2 Standard  300ms 
Safely Limited Speed vmax Standard  +-рлΨллл LƴŎκǎ 
Timeout Stop   ɲt1 Standard  300ms 
Positionsfenster   ɲs Standard  +-2500 Inc 
 

v 

t 0 

Timeout 
 Stop 

 

STO 
Safe Torque Off 

Abschaltung 
Endstufe 

 

ɲt1 

PSR BIT 17 
SS1 PRIMED/HIT 

PSR BIT 18 
SS2 PRIMED 

PSR BIT 19 
SS2 HIT 

PSR BIT 20 
SLS PRIMED 

PSR BIT 21 
SLS SPEED HIT 

PSR BIT 22 
SLS POSITION HIT 
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4.6 Functional Safety Parametrierung in 
WebMotion® 

 

4.6.5 Anzeige der aktiven Safety Parameter 
 
Die definierten Safety Funktionen und Parameter werden 

in WebMotion im Menu application/io angezeigt. Diese 
Safety Informationen sind nur zur Ansicht und können 

nicht verändert werden. 
 

Die Parametrierung der Safety Funktion ist durch 
Tastendruck auf α{ŀŦŜǘȅ tŀǊŀƳά ŜǊǎƛŎƘǘƭƛŎƘ. 

 
.ƛǘǘŜ ōŜȊƛŜƘŜƴ {ƛŜ ǎƛŎƘ ŀǳŦ YŀǇƛǘŜƭ ммΥ α²Ŝōaƻǘƛƻƴϯά ŦǸǊ 

mehr Informationen bezüglich WebMotion® 
Bedieneroberfläche.  

 
 
 
 
 

4.6.6 Änderung der Safety Parameter 
 

Die Safety Parametrierung kann mit WebMotion® und dem 
Functional Safety Login geändert werden: 

 
 
 
 
 

IP Adresse des XENAX® Servocontroller und α/SAFETY.htmlά in 
Webbrowser eingeben.  

Bsp. http://192.168.2.190/SAFETY.html 

 
 
 

Passwort: SafetyXvi75V8 
αOKά 

 
Achtung: Gross-/ Kleinschreibung beachten. 

 
 
 
 

  

http://192.168.2.190/SAFETY.html
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Actual 

Aktuelle Safety Parameter des XENAX® Servocontrollers mit 
SMU 

 
New 

Änderungsmöglichkeit der Safety Parameter. Diese müssen 
zur Aktivierung im XENAX® Servocontroller gespeichert 

werden durch Tastendruck auf αsaveά. 
 

save 
to XENAX®: 

Die geänderten Safety Parameter werden zur Speicherung 
an XENAX® / SMU gesendet. Die aktiven Parameter sind in 

der Spalte ACTUAL ersichtlich.  
 

to File: 
Die aktuellen auf dem SMU geladenen Safety Parameter 

werden in ein PC-File gespeichert. 
 

open 
Safety Parameter werden von einem PC-File eingelesen. 

Diese müssen zur Aktivierung im XENAX® Servocontroller 
durch Tastendruck auf save Ą to XENAX gespeichert 

werden.  
 

Beim Drücken auf EXIT gelangt man zurück ins WebMotion.  
 
 
 

Hinweis: Das Signal einer aktiven Sicherheitsfunktion hat 
über eine übergeordnete Steuerung zu erfolgen. 
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5 Elektrische Anschlüsse  
 

XENAX Xvi 75V8 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

5.1 Steckeranordnung 
 

BEZEICHUNG  
 

STECKERTYP 

RS232  USB-B Buchse 
Realtime Ethernet (optional)  2 x RJ45 Buchse mit Status LED 

CANopen (optional)  9 Pol Buchse D-Sub 
Ethernet TCP/IP  RJ45 Buchse mit Status LED 

MOTOR  3 Pol Stecker Wago, Raster 3,5mm 
POWER / LOGIK   4 Pol Stecker Wago, Raster 3,5mm 
ENCODER HALL  15 Pol Buchse D-Sub High Density 

OPTIO   8 Pol Buchse RJ45 
PLC I/O   26 Pol Buchse D-Sub High Density 

START-UP / MASTER-SLAVE   2 x 4 Pol Stecker USB-A 
 
 
 

5.2 Stecker Pinbelegung 
 
 

5.2.1 RS232 
 

USB-B Buchse 
Die serielle Schnittstelle RS232 ist 

über eine 4 polige USB-B Buchse geführt 
 
 
 
 

 
 

 
 
 
  

USB Buchse XENAX®
 

PC/SPS 

1 N.C.  

2 RX TX 

3 TX RX 

4 GND GND 

Optional: 
EtherCAT 
Profinet 

Powerlink 
CANopen RS232 

Ethernet 
TCP/IP 

OPTIO PLC 
Pin1 

MOTOR 

Pin1, 2 
Logik 

START-UP / 
Master-Slave 

 

ENC 
HALL 

Pin3, 4 
Power 

Pin 1 Pin 2 

Pin 3 Pin 4 
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5.2.2 Motorstecker 3 Phasen 
 

Wago 3Pol Stecker  LINAX®
 

3 Phasen
 

Servomotor 
3 Phasen 

DC Motor 

1  U (weiss) U DC + 

2  V (braun) V DC - 

3  W (grün) W  

 
 

5.2.3 Logik und Power Speisung 
 

Wago 4 Pol Stecker  
 

 

1  0, GND 
Netzteil Logik 

2  24V DC 

3  0, GND 
Netzteil Power 

4  12-75V DC 

 
Typische POWER Speisung ist 24V DC. Bei den grösseren LINAX® 

F40 / F60 Achsen für grössere Massen (>2kg) oder hohe 
Geschwindigkeiten (>1.5m/s) 48V oder 72V DC. Strombedarf für 

eine Achse 3-5A / für 2 Achsen 5-7A / für 3 Achsen 7-10A. 
 

Wichtig: Der 0Volt Anschluss der Logik Speisung (Pin1) 
und der 0V Anschluss der Power Speisung (Pin3) muss 

mit dem Ground/Chassis Sternpunkt der 
Anlage/Schaltschrank verbunden sein 

 
Hinweis: 

Bei Emissions-Empfindlichkeiten, empfiehlt es sich das 
Speisespannungskabel von Logik und Power zu verdrillen. 
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5.2.4 Encoder und Hallsignale 
 

15 Pol D-Sub Buchse Signal  Beschreibung 
1 GND  Gemeinsam, für Encoder und Hall 0V Speisung, nur 1 Pin  

2 5V Encoder  150 mA für Encoderspeisung 

3 Encoder A  Pull Up 2,7k auf 5V, Differentialeingang 26LS32 

4 Encoder A*  Mittelpegel: Pull Up 2,7k auf 5V, Pull Down 2,2k, 
Differentialeingang 26LS32, 330ʍ intern zwischen Pin3/4 

5 Encoder B  Pull Up 2,7k auf 5V, Differentialeingang 26LS32 

6 Encoder B*  Mittelpegel: Pull Up 2,7k auf 5V, Pull Down 2,2k, 
Differentialeingang 26LS32, 330 ʍ intern zwischen Pin5/6 

7 Encoder Z  Pull Up 2,7k auf 5V, Differentialeingang 26LS32 

8 Encoder Z*  Mittelpegel: Pull Up 2,7k auf 5V, Pull Down 2,2k, 
Differentialeingang 26LS32, 330 ʍ E intern zwischen Pin7/8 

9 HALL 1  Pull Up 2,7k auf 5V, Differentialeingang 26LS32  

10 HALL 1*  Mittelpegel: Pull Up 2,7k auf 5V, Pull Down 2,2k, 
Differentialeingang 26LS32 

11 HALL 2 / -TMP  Pull Up 2,7k auf 5V, Differentialeingang 26LS32 / 
Uebertemperatur Signal Motor  

12 HALL 2*  Mittelpegel: Pull Up 2,7k auf 5V, Pull Down 2,2k, 
Differentialeingang 26LS32 

13 HALL 3 / I2C_SCL  Pull Up 2,7k auf 5V, Differentialeingang 26LS32 / 
 I2C Clocksignal 

14 HALL 3*  Mittelpegel: Pull Up 2,7k auf 5V, Pull Down 2,2k, 
Differentialeingang 26LS32 

15 5V Hall / I2C_SDA  5V, 150mA / I2C Datensignal 

 
 

5.2.5 Definition der Drehrichtung bei Servomotoren 
 

  Sicht auf Stirnfläche Motorwelle, drehen der Welle im 
Uhrzeigersinn, der Zähler muss aufwärts zählen 

   

Encoder A/B tauschen 
Motorstrom +/- tauschen 

 

 Drehrichtung bei DC brushtype Servomotor tauschen 

Encoder A/B tauschen 
Hall1 mit Hall3 tauschen 

Wicklungs-Phase 1 und Phase 2 tauschen 
 

 Drehrichtung bei 3Phasen bruhsless Servomotoren 
tauschen 

Phase 1 auf Phase 2, 2 auf 3 und 3 auf 1 
Hall 1 auf Hall2, 2 auf 3 und 3 auf 1 

 Phasenanschlüsse bei bruhsless Servomotoren tauschen 
ohne Drehrichtungsänderung 
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5.2.6 OPTIO Pulse/Dir, zweiter Encoderkanal 
 

PULSE / DIRECTION CONTROL, MODE 2, serienmässig 
Parameter MODE und INC PER PULSE 

 
 
 

 
 

GND intern  Pin 1  GND 
5V intern  Pin 2  5V 

Pull Up 2,7k auf 5V, Differentialeingang 26LS32  Pin 3  PULS 
Pull Up 2,7k auf 5V, Differentialeingang 26LS32  Pin 4  RICHTUNG 

Mittelpegel: Pull Up 2,7k auf 5V, Pull Down 2.2k, 
Differentialeingang 26LS32 

 Pin 5  RICHTUNG* 

Mittelpegel: Pull Up 2,7k auf 5V, Pull Down 2.2k, 
Differentialeingang 26LS32 

 Pin 6  PULS* 

 
 
 
 
 

ENCODER 2  
elektronisches Getriebe, MODE 1, serienmässig 

Parameter SYNCH RATIO 10 = 1:1 
 
 
 
 

GND intern  Pin 1  GND 
5V intern  Pin 2  5V  

Pull Up 2,7k auf 5V, Differentialeingang 26LS32  Pin 3  A 
Pull Up 2,7k auf 5V, Differentialeingang 26LS32  Pin 4  B 

Mittelpegel: Pull Up 2,7k auf 5V, Pull Down 2.2k, 
Differentialeingang 26LS32 

 Pin 5  B* 

Mittelpegel: Pull Up 2,7k auf 5V, Pull Down 2.2k, 
Differentialeingang 26LS32 

 Pin 6  A* 
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5.2.7 PLC I/O 
 

Output 
 

Signal   D-Sub PLC Kabel PLC I/O 
Source PNP: 24V,100mA / Sink NPN: open collect. 24V/400mA   Pin 1 weiss Output 1  (0/24V) 
Source PNP: 24V,100mA / Sink NPN: open collect. 24V/400mA  Pin 2 braun Output 2  (0/24V) 
Source PNP: 24V,100mA / Sink NPN: open collect. 24V/400mA  Pin 3 grün Output 3  (0/24V) 
Source PNP: 24V,100mA / Sink NPN: open collect. 24V/400mA  Pin 4 gelb Output 4  (0/24V) 
Source PNP: 24V,100mA /Sink NPN: open collect. 24V/400mA  Pin 5 grau Output 5  (0/24V) 
Source PNP: 24V,100mA / Sink NPN: open collect. 24V/400mA  Pin 6 rosa Output 6  (0/24V) 
Source PNP: 24V,100mA / Sink NPN: open collect. 24V/400mA  Pin 7 blau Output 7  (0/24V) 
Source PNP: 24V,100mA / Sink NPN: open collect. 24V/400mA  Pin 8 rot Output 8  (0/24V) 

 

Input 
 

24V Input, Ri 31kW  Pin 17 weissgrau Input 1 

24V Input, Ri 31kW  Pin 18 braungrau Input 2 

24V Input, Ri 31kW  Pin 19 weissrosa Input 3 

24V Input, Ri 31kW  Pin 20 braunrosa Input 4 

24V Input, Ri 31kW  Pin 21 weissblau Input 5 

24V Input, Ri 31kW  Pin 22 braunblau Input 6 

24V Input, Ri 31kW  Pin 23 weissrot Input 7 

24V Input, Ri 31kW  Pin 24  braunrot Input 8 (Programm Start) 

 

 24V Input, Ri 31kW /  Bit 0 binär codiert    Pin 13 weissgrün Input 9 

 24V Input, Ri 31kW /  Bit 1 binär codiert   Pin 14 braungrün Input 10 

 24V Input, Ri 31kW /  Bit 2 binär codiert   Pin 15 weissgelb Input 11 

 24V Input, Ri 31kW /  Bit 3 binär codiert   Pin 16 braungelb Input 12 

 
Bei MODE >=10 Input 9-12, binär codiert, für Programm 

Nummer 1-15, dabei ist Input 8 fix zugeordnet für Programm 
Start (statisch, nicht flankengetriggert) 

 
 
 
 

Freigabe Endstufe 
 

Aktivierung der Funktionalität mit DIP switch 
 
 
 
 
 

DIP switch OFF HW Endstufen Freigabe mit 24V auf Pin 9  Pin 9 schwarz Enable PWR / Input 
 
 

DIP switch ON 

Eingang offen oder 0V = Endstufe gesperrt 
 

Endstufe immer freigegeben Pin 9 inaktiv 

    

 
2A  Pin 10 violett GND 

24V / 80mA  Pin 11 graurosa Pulse Output (Nicht implementiert) 
24V / 200mA (total Pin 12+Pin 26)  Pin 12 rotblau 24V Output 

 
2A  Pin 25 weissschwarz GND 

24V / 200mA (total Pin 12+Pin 26)  Pin 26 braunschwarz 24V Output 
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5.3 Interne Schaltung I/O 
 

INPUT 1-12 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 

OUTPUT 1-8 
 

TYPE SOURCE 
 

SOT 
Bit-Wert 

TYPE SOA 
Bit-Wert 

ACTIVITY Output 
ON 

Output 
OFF 

0,1 SOURCE 1 HIGH 24V* open* 
  0 LOW open 24V 

 
All Output SOURCE 

SOT 21845 
SOA 255 / 0 

 
 
 

TYPE SINK 
 

SOT 
Bit-Wert 

TYPE SOA 
Bit-Wert 

ACTIVITY Output 
ON 

Output 
OFF 

0,0 SINK 1 LOW open 0V 
  0 HIGH 0V open 

 
All Output SINK 

SOT 0 
SOA 255 / 0 

 
 
 
 

TYPE SOURCE/SINK 
 

SOT 
Bit-Wert 

TYPE SOA 
Bit-Wert 

ACTIVITY Output 
ON 

Output 
OFF 

1,0 SINK/SOURC
E 

1 HIGH 24V 0V 

  0 LOW 0V 24V 

 
All Output SOURCE/SINK 

SOT 43690 
SOA 255 / 0 

  

HIGH oder LOW ACTIVITY programmierbar 
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5.4 Output Konfiguration 
 

TYPE 
SOT (Set Output Type) Parameter 16 Bit 

2 Bit-Wert per Output 
 
 
 

Output 8 7 6 5 4 3 2 1 
SOT Bit 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 
Bit-Wert 0 1 0 1 0 1 0 1 0 1 0 1 0 1 0 1 
Dezimal 21845               

*Default Einstellung alle Output auf SOURCE 
>SOT 21845 

 
ACTIVITY 

SOA (Set Output Activity) Parameter 8 Bit 
1 Bit Wert per Output 

 
 
 

Output 8 7 6 5 4 3 2 1 
SOA Bit 7 6 5 4 3 2 1 0 
Bit-Wert 1 1 1 1 1 1 1 1 
Dezimal 255        

*Default Einstellung alle Output HIGH ACTIVE 
>SOA 255 

 
Parameter Werte 

Output  SOT 
Bit 

SOT 
Bit-Wert 

TYPE  SOA 
Bit 

SOA 
Bit-Wert 

ACTIVITY Output 
ON 

Output 
OFF 

1  0,1 0,0 SINK  0 0 HIGH 0V open 
      0 1 LOW open 0V 
           
2  2,3 0,1 SOURCE  1 0 LOW open 24V 
      1 1 HIGH 24V* open* 
           
3  4,5 1,0 SINK/SOURCE  2 0 LOW 0V 24V 
      2 1 HIGH 24V 0V 
           

 
Beispiel 

Output  SOT 
Bit 

SOT 
Bit-Wert 

TYPE  SOA 
Bit 

SOA 
Bit-Wert 

ACTIVITY Output 
ON 

Output 
OFF 

1  0,1 0,0 SINK  0 0 HIGH 0V open 
2  2,3 0,1 SOURCE  1 1 HIGH 24V* open* 
3  4,5 0,1 SOURCE  2 1 HIGH 24V* open* 
4  6,7 0,1 SOURCE  3 1 HIGH 24V* open* 
5  8,9 1,0 SINK/SOURCE  4 0 LOW 0V 24V 
6  10,11 1,0 SINK/SOURCE  5 0 LOW 0V 24V 
7  12,13 1,0 SINK/SOURCE  6 1 HIGH 24V 0V 
8  14,15 0,0 SINK  7 1 LOW Open 0V 

 

SOA 11001110b 206d 

SOT 0010101001010100b 10836d 
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6 Konfiguration Motor-Typ linear / rotativ 
 

Der Motortyp wird im Servocontroller intern vor 
Auslieferung hardwaremässig eingestellt. Die 

Konfiguration ist auf dem Serienummerkleber ersichtlich. 
 

LINAX® Linearmotor 
ELAX® Elektrischer Schlitten 

 
 
 
 
 

Rotativer Servomotor 
 
 
 
 
 

Motortyp Bit 1 
 

Bit 2 
 

Bit 3 
 

Bit 4 
 

LINAX
®
 Linearmotor ON ON OFF OFF 

Rotativer Servomotor OFF OFF ON ON 
 
 
 

Eine nachträgliche Konfigurationsänderung des 
Servocontrollers ist durch entsprechende Einstellung der 

DIP-Schalter möglich. 
Dies muss auf dem Serienummerkleber vermerkt 

werden. 
 
 
 
 

Hinweis: 
Bei der älteren Hardware Version < 3 befindet sich der 

DIP-Switch auf der gegenüberliegenden Printseite.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

  

XENAX® Xvi 75V8 
EtherCAT, Lx oder Ex 

SN Xvi-75V8.xxxx 
JENNY SCIENCE AG 

XENAX® Xvi 75V8 
EtherCAT, Ro 

SN Xvi-75V8.xxxx 
JENNY SCIENCE AG 
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7 RS232 Schnittstelle 
 

Die serielle Schnittstelle RS232 ist 
über eine 4 polige USB-B Buchse geführt: 

 
 

 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

7.1 Baudrate RS232 XENAX® 
 

Einstellung der Baudrate RS232 über 8-Bit 
 DIP-Switch (Deckel öffnen) 

Mit Aus-/Einschalten wird die neue Baudrate aktiviert. 
 

 
 

Baudrate  Bit 1 Bit 2 Bit 3 Bit 4 Bit 5 Bit 6 Bit 7 Bit 8 
          

RS232 9600 baud  x x x x x x OFF OFF 
w{нон ммрΩнлл ōŀǳŘ όŘŜŦŀǳƭǘύ  x x x x x x OFF ON 

w{ нон ртΩслл ōŀǳŘ  x x x x x x ON OFF 
RS232 19'200 baud  x x x x x x ON ON 

 
Data 8 Bit 

Parity kein 
Stop 1 Bit 

 
  

USB-B Buchse Signal 
 

Datenrichtung 

Pin 1 
Pin 2 
Pin 3 
Pin 4 

N.C. 
RX 
TX 

GND 

 
PC -> Servo 
Servo -> PC Pin 1 Pin 2 

Pin 3 Pin 4 
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8 ETHERNET TCP/IP Schnittstelle 
 

Konsultieren Sie auch das TUTORIAL Video 
JSC Tutorial 1: TCP/IP Connection auf 
unserer Webseite, darin sehen Sie alle 

möglichen Hürden mit den entsprechenden 
Behandlungsmassnahmen 

 
Wenn beim Öffnen des WebMotion® folgender Fehler 

auftritt, dann sind folgende Ursachen möglich:  
- WebMotion® zweimal unter gleicher TCP/IP 

Adresse geöffnet. 
- Baudrate des XENAX® entspricht nicht der 

Baudrate im XPort 
- Setup records falsch 

 
 

8.1 Baudrate Ethernet Gateway (XPort) 
 

Wichtig: 
Bei Betrieb über WebMotion® muss die Baudrate des 

XPort (Ethernet Gateway) mit der Baudrate von XENAX® 
RS232 ό5ŜŦŀǳƭǘ ммрΩнллύ ǸōŜǊŜƛƴǎǘƛƳƳŜƴΦ 

 
Im Tool α5ŜǾƛŎŜLƴǎǘŀƭƭŜǊά entsprechenden XPort suchen 

und selektieren. 
 
 

IP-!ŘǊŜǎǎŜ ŀƴƪƭƛŎƪŜƴΣ α¢ŜƭƴŜǘ YƻƴŦƛƎǳǊŀǘƛƻƴά ǿŅƘƭŜƴΣ 
¢ŀǎǘŜ α/ƻƴƴŜŎǘά ŘǊǸŎƪŜƴ ǳƴŘ Ƴƛǘ α9ƴǘŜǊά ōŜǎǘŅǘƛƎŜƴΦ 

 
Auswahl 1 (Channel 1) wählen und Baudrate gemäss 

XENAX® Vorgabe definieren. 
!ƭƭŜ ǿŜƛǘŜǊŜƴ aŜƴǳǇǳƴƪǘŜ Ƴƛǘ α9ƴǘŜǊά ōŜǎǘŅǘƛƎŜƴΦ 

 
Die Speicherung erfolgt durch Auswahl 9 (Save and exit). 

 
 Tool α5ŜǾƛŎŜLƴǎǘŀƭƭŜǊά schliessen und WebMotion® 

starten. 
 

IP Adresse des XENAX® ist auf der Rückseite des 
Controllers aufgeführt.  

 
Verbindung von XENAX® 

zu Laptop/PC über Switch mit normalem RJ45 
Netzwerkkabel. 

 
Bei Verbindung vom Laptop/PC direkt zu XENAX® 

allenfalls ein gekreuztes RJ45 Kabel verwenden. Bei 
neueren Netzwerkkarten ist ein gekreuztes Kabel nicht 

mehr notwendig. 
  

http://www.lantronix.com/device-networking/utilities-tools/device-installer.html
http://www.lantronix.com/device-networking/utilities-tools/device-installer.html
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Anzeige Ethernet Buchse 

 
Farbe LED links  Farbe LED rechts 

     
Off Keine 

Verbindung 
 Off Keine 

Aktivität 
Orange 10Mbps  Orange Halb Duplex 

Grün 100Mbps  Grün Voll Duplex 
 
 

8.2 Default Setup Records Upgrade 
 

DeviceInstaller öffnen 
XENAX® mit Ethernet Kabel und Speisung verbinden. 

DeviceInstaller öffnen und gewünschten XENAX® 
Servocontroller anwählen. 

 
SetupRecords laden  

Setup Records laden im DeviceInstaler unter: 
Upgrade  

 
 
 
 
 

-> Next > 
 ->Next >  

 
 
 
 
 

Auswählen von: 
I̧nstall setup records from a file 

 
²ŅƘƭŜƴ {ƛŜ ŘƛŜ 5ŀǘŜƛ α·Ǿƛψ{ŜǘǳǇwŜŎƻǊŘǎψммрнллΦǊŜŎέƳƛǘ 

άōǊƻǿǎŜέ 5ƛŜ 5ŀǘŜƛ ƪŀƴƴ ǳƴǘŜǊ Φ 
http://www.jennyscience.de/en/download/ unter 

Servocontroller / Setup Records heruntergeladen 
werden). 

 
->Next >  
->Next >  

 
Die neuen Einstellungen werden geladen und bei 

erfolgreichem abschliessen grün markiert. 
 

Close. 
 
 
 

  

http://www.jennyscience.de/en/download/































































































