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Zwei verschiedene Arten von Fahrbefehlen Daisy Chain Verdrahtungsschema

Eingabe der Schritt-Nummer: Betrieb durch Verwendung Es stehen zwei Kommunikationsports zur Verfligung.

der voreingestellten Schrittdaten im Controller. + Bei der Ausflihrung fiir DeviceNet™ wird die Verbindung mit einem
Numerische Dateneingabe: Der Antrieb arbeitet mit Werten Abzweigstecker hergestellt.

wie Position und Geschwindigkeit von einer {ibergeordneten * Bei 10-Link Punkt-zu-Punkt

Steuerung.

Lesen von Statusdaten

Statusdaten, wie z. B. die aktuelle Geschwindigkeit und Position
sowie Alarmcodes, kdnnen Uber eine SPS gelesen werden.

Erfordert dank der Speicherfunktion kein zeitaufwendiges Einstellen e a
der Schrittdaten und Parameter beim Austauschen des Controllers. e IO_ Ll N k

|0-Link ist ein Punkt zu Punkt
Kommunikationsschnittstelle geméB
internationalem Standard IEC61131-9,
die zwischen Sensor/Aktor und einem

1/0-Anschluss verwendet wird.
\ J

Verschiedene
Feldbusprotokolle

10-Link
Kommunikation A

WV

=

(IO-Link Master) Schrittmf)t(cgﬁontroller
) @ Schrittdaten und Parameter werden

uber den Master eingestellt.

Schrittdaten und Parameter kénnen Uber 10-Link
eingestellt oder gedndert werden.

@ Datenspeicherfunktion

Beim Austausch eines Controllers werden die
Parameter und die Schrittdaten des Antriebs
automatisch eingestellt.*

@®Es konnen ungeschirmte 4 -adrige
Kabel verwendet werden.

«1 Die ,Grundparameter” und die ,Parameter Rickkehr zur
Referenzposition“ werden automatisch als Antriebsparameter
eingestellt und die 3 Datenelemente bei Nr. 0 bis 2 werden
automatisch als Schrittdaten verwendet.
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Schrittmotor-Controller Serie JX CE 1/ 9 1/ P 1/ D 1/ L 1/ M 1

System-Aufbau

@Elektrische Serie LEY/LEYG  Serie LEL
----- ‘® Antriebskabel Antriebe %" serie LEF serie LEPY/LEPS
Standardkabel Robotikkabel < Serie LES/LESH  serie LEH
LE-CP-[1-S LE-CP-[] = serie LER Serie LEM
Vom Kunden  Vom Kunden  Vom m;en Vom Kunden Vom Kunden
bereitzustellen bereitzustellen bereitzustellen bereitzustellen bereitzustellen
SPS SPS SPS SPS 10-Link-Master
= (= |
@ Kommunikationsstecker @ Kommunikationsstecke
! fir DeviceNet™ | ! fiir 10-Link b
i Steckverbindung beidseitig 1), (oS o] D 5] Hl Steckverbindung beidseiti {)(oR & IR<]
i PRI JXC-CD-T i (Zubehor)
EthercAT~ |Etheri'et/IP| g5a55° | Devicei'et @ IO-Link

= |
l&
|7 THE W W W e o W e —

Vom Kunden

zu PWR bereitzﬂstellen
Spannungsversor- Kommunikationskabel @---
¢ gung fiir Controller (3m)

@ Spannungsversorgungsstecker 24VDC

(Zubehor) g:m]]] /

|
@ Teaching-Box @ Controller-Einstellset @ Adapterkabel*!
(Mit 3-m-Kabel) Controller-Einstellset P5062-5
LEC-T1-3EGU (Ein Kommunikationskabel, USB-Kabel und (0.3 m)
e Controller-Einstellungssoftware — CD-ROM - sind enthalten). Das Adapterkabel kann zum
o LE JXC-W2 Anschluss dieses Control-
o— 5 lers an die optionale Teach-
= -+ ing-Box [LEC-T1] verwendet
z werden, die mit der Serie
zl LEC angeboten wird.
| — J
@ USB-Kabel ‘ *_) }%m
’ (A-mini, E_E B
= Ausflihrung B) @ Adapterkabel
L ek
1 Es wird auch ein Adapterkabel fiir den Anschluss des Controllers an LEC-W2 bendtig. (Fir JXC-W2 ist kein Adapterkabel erforderlich).
ZSMC 2



Schrittmotor-Controller (¢ .
Serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1

Bestellschliissel

sl [LEFS16B-100] -[R1][CD17T

Controller
— ohne Controller
lAntriebsausfﬁhrung o CO1OC|  Mit Controller
Siehe ,Bestellschlussel” im Digitalen Katalog unter www.smc.de D seeecececerecereretatneeenenenenenn,
Siehe Tabelle unten fiir kompatible Antriebe. Beispiel: LEFS16B-100B-R1C917 :
kompatible Antriebe Rt C D 1 7 T
Elektrischer Antrieb/Zylinder serie LEY i T .ooTT....
Elektrischer Antrieb/Zylinder mitFiihrungsstange serie LEYG l
Elektrischer Antrieb/Schlitten serie LEF _ Feldbusprotokoll
Elektrischer Kompaktschlitten serie LES/LESH \?VIZhBe E EtherCAT®
Elekirischer Schwenkantrieb serie LER ’ 9 | EtherNet/IP™
Elektrischer Antrieb/Fiihrun i Katalog. P PROFINET
gsstangen serie LEL Montage
Elektrischer Antrieb/Miniaturausfiihrung serie LEPY/LEPS D | DeviceNet™ 7 | Schraubmontage
Elektrischer Greifer serie LEH L 10-Link 81 DIN-Schiene
Elektrischer Antrieb/Ausfiihrung mit niedrigem Gehéusequerschnitt serie LEM M CC-Link +1 DIN-Schiene ist nicht
# Nur fur die Motorausfiihrung ,Schrittmotor” erhéltlich. inbegriffen. Sie mussen
Fiir einfache Achse © seperat bestellt werden.
Antriebskabel-Ausfiihrung/-ldngee® (siehe Seite 7).
—_ ohne Kabel
S1 Standardkabel 1,5 m Optione
A\ Achtung S3 Standardkabel 3 m — ohne
[CE-konforme Produkte] S5 Standardkabel 5 m s DeviceNet™-Kommunikationsstecker
Die Erfillung der EMV-Richtlinie wurde geprift, indem R1 Robotikkabel 1,5 m far JXCD1 in gerader Ausfiihrung
der elektrische Antrieb der Serie LE mit dem Modell R3 Robotikkabel 3 m T DevigeNetT'V'-Kommunikationsstecker
ggr E:Irli\i 'J)((CE?VPKVDJ/LV?M kgmkgniﬁrtltrvlfjrtliz. R5 Robotikkabel 5 m . _— fir JXCD1 mit T-Verzweigung
ie ist von der Konfiguration der Schalttafel des - *
Kunden und von der geeinflussung sonstiger R8 Robot!kkabel 8 m*! Wahlen Sie fir alle Modelle auBer JXCDT
elektrischer Gerate und Verdrahtung abhangig. Aus RA Robotikkabel 10 m*’
diesem Grund kann die Erfiillung der EMV-Richtlinie RB Robotikkabel 15 m*! ) ) . )
nicht fiir SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter RC Robotikkabel 20 m*1 V_erwenflen Sie zur Auswahl eines elekt_rlst?heq Antriebs
realep Betlriebsbedingungen in Kundensyst?men #1 Fertigung auf Bestellung die antrlgbspezqgene Typenau§wahl. Hlnflchtllch dfes
integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfiillung . ,Geschwindigkeit-Belastungs-Diagramms* des Antriebs
der EMV-Richtiinie fiir das Gesamtsystem bestehend *  Das Standardkabel sollte nur bei feststehenden siehe Abschnitt im entspechenden elektrischen
aus allen Maschinen und Anlagen tiberpriifen. Teilen verwendet werden. Wahlen Sie fiir Antriebskatalog Web-Katalog.
bewegliche Anwendungen das Robotikkabel.

JXC[D]1(7][T}-[LEFS16B-100

( Sicherheitshinweise fiir Feldbusprotokoll l l Bestell-Nr. Antrieb
unbeschriebene Controller E | EtherCAT® Ohne Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen
(JXCO1OO-BC) 9 | EtherNet/IP™ Beispiel: Geben Sie ,LEFS16B-100¢ fiir den Antrieb
Einen unbeschriebenen Controller ; ;ROFL’;‘EtIA LEFS16B-100B-S1L00 an.
kann der Kunde mit Daten des ewce. € BC Unbeschriebener Controller*!
Antriebs beschreiben, mit dem er L 10-Link
kombiniert und verwendet werden «1 Erfordert spezielle Software (JXC-BCW)
soll. Verwenden Sie die spezielle
Parametriersoftware fiir unbeschriebene " . .
Controller (JXC-BCW). Fiir ein Achsee® ® Option
*Die spezielle Software (JXC- . ohne
BCW) steht auf unserer Website - — = - -
zum Download bereit. Montage® S DeviceNet™-Kommunikationsstecker fiir JXCD1 in gerader Ausfihrung
* Zur Verwendung dieser Software 7 Schraubmontage T DeviceNet™-Kommunikationsstecker fir JXCD1 mit T-Verzweigung
muss das Controller-Einstellset - - .
(JXC-W2) separat bestellt werden. 81 DIN-Schiene = \Wahlen Sie fur alle Modelle auBer JXCD1 ,-“.
SMC-Website «1 DIN-Schiene ist nicht
\_ Nttpilfwww.smeworld.com ) inbegriffen. Sie miissen seperat
bestellt werden. (siehe Seite 7). | Verwenden Sie zur Auswahl eines elektrischen Antriebs die antriebsbezogene Typenauswahl.
Konsultieren Sie fir das ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm* des Antriebs den LEC-
Abschnitt auf der Typenauswahl-Seite im Web-Katalog zu elektrischen Antrieben.
3
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Schrittmotor-Controller Serie JX CE 1/ 9 1/ P 1/ D 1/ L 1/ M 1

Technische Daten

Modell JXCET1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCL1 JXCM1
Feldbusprotokoll EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link
kompatibler Motor Schrittmotor (Servo/24 VDC)

Spannungsversorgung Versorgungsspannung: 24 VDC 10 %

Stromaufnahme (Controller) | Max.200mA | Max.130mA [ Max.200mA | Max.100mA [ Max. 100 mA Max. 100 mA
kompatibler Encoder Batterieloser Absolut-Encoder (4096 Impulse/Umdrehung), inkremental, A/B-Phase (800 Impulse/Umdrehung) Batterieloser Absolut-Encoder
= | Verwend- | Protokoll EtherCAT®*2 EtherNet/|IP™*2 PROFINET*2 DeviceNet™ 10-Link CC-Link

o

E bares Version*! Konformitatsprifung| Teil 1 (Ausgabe 3.14) Spezifikation Teil 1 (Ausgabe 3.14) Version 1.1 Version 1.10

E System Bericht V.1.2.6 | Teil 2 (Aqusgabe 1.15) Version 2.32 Teil 3 (Ausgabe 1.13) | Anschluss-Klasse A ’

£

£ o ) 10/100 Mbps*2 156 kbps, 625 kbps,
S U::‘::fv?::igie“ 100 Mbps*2 (automatische 100 Mbps*™2 | 125/250/500 Kbit/s 2386",\'22“ 2,5 Mbps, 5 Mbps,
é 9 9 Verbindungsherstellung) 10 Mbps

E Konfigurationsdatei*3 ESI-Datei EDS-Datei GSDML-Datei EDS-Datei I0DD-Datei CSP+

é 1/0 Eingabe 20 Bytes | Eingabe 36 Bytes | Eingabe 36 Bytes Eingang 4, 10, 20 Byte Eingabe 14 Bytes | 1 Station, 2 Stationen, 4
S | Installationsbereich | Ausgabe 36 Bytes | Ausgabe 36 Bytes | Ausgabe 36 Bytes | Ausgang 4,12, 20,36 Byte | Ausgabe 22 Bytes Stationen

8

2

Abschlusswiderstand

nicht inbegriffen

Datenspeicherung

EEPROM

Statusanzeige

PWR, RUN, ALM, ERR|PWR, ALM, MS, NS| PWR, ALM, SF, BF ‘PWR, ALM, MS, NS| PWR, ALM, COM ‘PWR, ALM, LERR, L RUN

Lénge Antriebskabel [m]

max. 20

Kiihlsystem

natirliche Luftkiihlung

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 55 (kein

Gefrieren)*4

Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH]

Max. 90 (keine Kondensation)

Isolationswiderstand [MQ]

Zwischen allen externen Klemmen und Gehause: 50 (500 VDC)

Gewicht [g]

220 (Schraubmontage)
240 (DIN-Schienenmontage)

210 (Schraubmontage)
230 (DIN-Schienenmontage)

220 (Schraubmontage)
240 (DIN-Schienenmontage)

210 (Schraubmontage)
230 (DIN-Schienenmontage)

190 (Schraubmontage)
210 (DIN-Schienenmontage)

170 (Schraubmontage)
190 (DIN-Schienenmontage)

«1 Bitte beachten Sie, dass Angaben zu Versionen Anderungen unterliegen kénnen.
2 Verwenden Sie fir PROFINET, EtherNet/IP™ und EtherCAT® ein abgeschirmtes Kommunikationskabel mit CAT5 oder héher.
«3 Sie kénnen alle Dateien von der SMC-Webseite herunterladen.
=4 Fur die Serie LEY 4 0 und LEYG 4 0 gilt: Wenn die vertikale Nutzlast gréBer als die untenstehende Last ist, benutzen Sie den Controller bei einer
Umgebungstemperatur bis max. 40 °C.

Serie Last [kg] Serie Last [kg]
LEY40CJEA 9 LEYG40CJEA 7
LEY40EB 19 LEYG40[EB 17
LEY40LJEC 38 LEYG40LIEC 36

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

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

Beispiel Betriebsbefehl

Zusétzlich zur Schrittdaten-Eingabe von maximal 64 Punkten in jedem Kommunikationsprotokoll kann jeder Parameter in Echtzeit iber die numerische Dateneingabe geandert werden.
« Alle numerischen Werte auBer ,Bewegungskraft’, ,Bereich 1“ und ,Bereich 2“ kénnen verwendet werden, um das Gerét mittels numerischer Befehle von JXCL1 zu betreiben.

<Anwendungsbeispiel> Bewegung zwischen 2 Punkten

Nr. |Bewegungsmodus | Geschwindigkeit | Position | Beschle unigung | Verzogerung | Schubkraft | Trigger LV | Schubgeschwindigkeit| —Stellkraft Area 1 Area 2 |In Position
0 1: Absolut 100 10 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0,50
1 1: Absolut 100 100 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0,50

<Eingabe der Schritthummer >
Sequenz 1: Befehl fir Servo ON
Sequenz 2: Befehl fur Ruckkehr zur Ausgangsposition
Sequenz 3: Schrittdaten-Nr. 0 fir das DRIVE-Signal eingeben.
Sequenz 4: Daten fur Schritt-Nr. 1 fir das DRIVE-Signal eingeben, nachdem das DRIVE-Signal voriibergehend ausgeschaltet wurde.

<Numerische Dateneingabe>
Sequenz 1: Befehl fir Servo ON

Sequenz 2: Befehl fir Rickkehr zur Ausgangsposition
Sequenz 3: Schrittdaten-Nr. 0 eingeben und Befehlseingabe-Flag (Position) einschalten. Als Zielposition 10 eingeben. AnschlieBend schalten Sie das Start-Flag ein.
Sequenz 4: Schrittdaten-Nr. 0 und Befehlseingabe-Flag (Position) einschalten, um die Zielposition auf 100 zu &ndern, wahrend das Start-Flag eingeschaltet ist.

Die gleiche Operation kann mit jedem Betriebsbefehl durchgefiihrt werden.

[ ]
Sequenz 1— ‘ ‘
i R ]
Sequenz 2— ‘
I B
Sequenz 3— ‘
e ——— Jn
Sequenz 4— ‘ ‘
0 10 100




Serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1

Abmessungen

JXCE1/JXC91

67

(11,5)

12

o ﬁ’@y

84,2

64,2

JXCP1/JXCD1

67

# Auf
DIN-Schiene
montierbar
(35 mm)

(11,5)

1,2

f/_\
o

84,2

64,2

w Auf
DIN-Schiene
montierbar
(35 mm)

g45
Fur Gehausemontage
(Schraubenmontage)

JXCE1

193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)
187,3 (bei geschlossener Verrirgelung der DIN-Schiene)
170

161

4,5
Fur Gehadusemontage
(Schraubenmontage)

JXCP1

35
4,5 32,5
=2
r O
CCW 4
o
=]
5§
D ¥
&
0
A
¥

193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)
187,3 (bei geschlossener Verrirgelung der DIN-Schiene)
170
152,5

4,5

Fur Gehdusemontage
(Schraubenmontage)

SVC

O

193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

187,3 (bei geschlossener Verrirgelung der DIN-Schiene)

193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

187,3 (bei geschlossener Verrirgelung der DIN-Schiene)

Yo}
Bl 1@
175
4,5
Fir Gehausemontage
(Schraubenmontage)
JXCD1
35
@45 32,5
=2
4 +
Te]
=] 1@

175
4,5

Fir Gehausemontage
(Schraubenmontage)




Schrittmotor-Controller Serie JX CE 1/ 9 1/ P 1/ D 1/ L 1/ M 1

Abmessungen
—
JXCL1 67 (11.5) 045 35
120, Fiir Gehdusemontage 32.5
(Schraubmontage)
=
7
]
ﬁ’g —
Q| o
o 3|3
< (] [
| © zZ |z
|3 dE -
3|3 A
o o c
c c -
3|3 ©
HEEE
J 5|8
i S|
i o | B
o |~
* Auf DIN- 2
I Schiene
(¢ i montierbar
@ (35 mm)
77
4,5
Fur Gehdusemontage
(Schraubmontage)
JXCMA1 67 35
1.2 245 32.5
— Fir Geh&usemontage
(Schraubmontage)
—
© 2|2
Q29
= e
3 3|3
o ® Z|z
g a|a Typenschild
(0] [0} —
T | T
o O
5|5
klv - 8’ g E z - - — - 6
\‘} _g _% — f o — ——oi— —
| 5|5 , ,
[ ;2 SBEODE oI
] 5|2 ]
S|= e —
' I~
- A | ©
“ x Auf DIN- o
Schiene -
© montierbar
K N (35 mm)
(77) 17.5
L 4,5
7,5 12,5 5,25 Fir Gehéusemontage
* (Abstand) (Schraubmontage)
0|
Te}
) _ PN = = N ==
ol PPPPPPPeP
125
L-MaB [mm]
Nr. 1 2 8 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 |110,5| 123 |135,5| 148 (160,5| 173 |1855| 198 |210,5| 223 |235,5| 248 |260,5
Nr. 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 |335,5| 348 (360,5| 373 |385,5| 398 |410,5| 423 |435,5| 448 |460,5| 473 |485,5| 498 |510,5
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Serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1

Optionen

M Controller-Einstellset JXC-W2 B Spannungsversorgungsstecker JXC-CPW
INHALT * Der Spannungsversorgungsstecker ist als Zubehérteil.
(D Kommunikationskabel
@ USB-Kabel

(3 Controller-Software
= Es wird kein Adapterkabel (P5062-5) bendtigt.

JXC-W2-
Inhalt
Ein Set besteht aus:
Kommunikationskabel,
— USB-Kabel,
Konfigurationssoftware
Cc Kommunikationskabel
U USB-Kabel
S Controller-Software
(CD-ROM)

(1 Kommunikationskabel JXC-W2-C

JXC-w2

32

51 3000

# Kann direkt an den Controller angeschlossen werden.
(2 USB-Kabel JXC-W2-U

(3 Controller-Software JXC-W2-S
* CD-ROM

k= o

H DIN-Schienen-Montagesatz LEC-3-D0

= Mit 2 Befestigungsschrauben

Sollte verwendet werden, wenn ein DIN-Schienen-Anbausatz

nachtraglich auf den Controller der Schraubmontage-Ausfiihrung

montiert wird.

H DIN-Schiene AXT100-DR-

+ Far O die ,Nr.“ aus der Tabelle auf Seite 6 eingeben.
Siehe MaBzeichnungen auf Seite 6 fiir Montageabmessungen.

O

@00 g G
@O ® EMG (6 LKRLS
Spannungsversorgungsstecker
bgzr\gm?ng Funktion Details
oV Gemeinsame Versorgung (-) M24V-KIemme/024V-KIemme/EM_G-KIemme
LK RLS-K lemme sind gemeinsam (-)
M24V | Motor-Spannungsversorgung (+) |Motor-Spannungsversorgung (+) am Controller
C24V | Steuerungs-Spannungsversorgung (+)| - Steuerungs-Spannungsversorgung (+) am Controller
EMG Stopp Signal(+) Positive Spannung fir Stopp Signal Freigabe
LK RLS Entriegelung (+) Positive Spannung fir Entriegelung

B Kommunikationsstecker

Fiir DeviceNet™

Steckverbindung  T-Verzweigung
beidseitig JXC-CD-T
JXC-CD-S

<

Kommunikationsstecker fiir DeviceNet™

Klemmenbezeichnung Details
V+ Stromversorgung (+) fir DeviceNet™
CAN_H Kommunikationskabel (Hoch)
DRAIN Erdungskabel/Abgeschirmtes Kabel
CAN_L Kommunikationskabel (Niedrig)
V- Stromversorgung () fir DeviceNet™
Fiir 10-Link

Steckverbindung beidseitig

Kommunikationsstecker fiir I0-Link

Klemmen-Nr.| Klemmenbezeichnung Details
1 L+ +24 V
2 NC k. A.
3 L- oV
4 c/Q 10-Link Signal

B Adapterkabel P5062-5 (Kabellange: 300 mm)

([ X

300

= FUr den Anschluss der Teaching-Box (LEC-T1-3JGLJ) oder des
Controller-Einstellsets (LEC-W2) an den Controller wird ein
Adapterkabel benétigt.

SVC



serie JXCE1/91/P1/D1
VorsichtsmaBnahmen in Bezug auf die
unterschiedlichen Controller-Versionen

Da die Serie JXC verschiedene Controller-Version besitzt, sind die internen Parameter nicht kompatibel.

B Verwenden Sie keine héhere Controller-Version als V2.0 oder S2.0 mit niedrigeren Parametern als Version V2.0 oder S2.0.
Verwenden Sie keine niedrigere Controller-Version als V2.0 oder S2.0 mit héheren Parametern als Version V2.0 oder S2.0.
M Bitte verwenden Sie die neueste Version von JXC-BCW (Parametriersoftware fiir unbeschriebene Controller).

Identifizierung von Versionssymbolen

Fir niedrigere Versionen als V2.0 und S2.0:
Nicht mit héheren Controller-Parametern als V2.0 oder S2.0 verwenden.

s (51 3.0

verwendbare Modelle verwendbare Modelle

: Serie] JXC91 Seriel] JXCD1
- Serie] JXCP1
~ | Serie[] JXCE1
—~
. l\'
-~
§ —
§ S Fir héhere Versionen als V2.0 und S2.0:
-— § Versionssymbol Nicht mit niedrigeren Controller-Parametern als V2.0 oder S2.0 verwenden.
\ §

/

verwendbare Modelle verwendbare Modelle
Serie[ ] JXC91 Serie[] JXCD1
Serie[ ] JXCP1
Serie[ ] JXCE1

O
2
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SMC Corpo

Austria
Belgium
Bulgaria
Croatia

Czech Republic
Denmark
Estonia
Finland

ration (Europe)

T +43(0)2262622800  www.smc.at

& +32(0)33551464
& +359 (0)2807670
2 +385 (0)13707288
B +420 541424611
B +45 70252900

& +372 6510370

B +358 207513513
2 +33(0)164761000
& +49 (0)61034020
& +30 210 2717265
2 +36 23513000

2 +353 (0)14039000
B +39 0292711

& +371 67817700

www.smcpneumatics.be
www.sme.bg
www.smc.hr
WWW.SMC.cz
www.smedk.com
www.smcpneumatics.ee
www.smc.fi
www.smc-france.fr
www.smc.de
www.smchellas.gr
www.smc.hu
www.smcpneumatics.ie
www.smcitalia.it
www.smclv.lv

office@smc.at
info@smcpneumatics.be
office@smc.bg
office@sme.hr
office@sme.cz
smc@smedk.com
smc@smepneumatics.ee
smcfi@sme. fi
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Lithuania @ +3705 2308118 www.smelt.lt info@smelt.lt
Netherlands @ +31(0)205318888  www.smcpneumatics.nl info@smcpneumatics.nl
Norway @ +47 67129020 WWW.SmC-norge.no post@smc-norge.no
Poland @ +48 222119600 www.sme.pl office@smc.pl
Portugal @ +351 226166570  www.smc.eu postpt@smc.smees.es
Romania @ +40 213205111 Www.smcromania.ro smcromania @smcromania.ro
Russia @ +7 8127185445 www.smc-pneumatikru  info@smc-pneumatik.ru
Slovakia @ +421(0)418213212  www.smc.sk office @sme.sk
Slovenia @ +386 (0)73885412  www.smc.si office@smc.si
Spain @ +34 902184100 WWW.smc.eu post@smc.smces.es
Sweden @ +46 (0)86031200  www.smc.nu post@sme.nu
Switzerland @ +41(0)523963131  www.smc.ch info@smc.ch
Turkey @ 1902124890440  www.smcpnomatik.comr  info@smcpnomatik.com.tr
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