.
Nouveau

Actionneur électrique (€ M.

1373 Moteur pas a pas (servo24Vec) | Servomoteur (24 vbc)

Type @CERTINGCTTFS

»Modéle programmable

»Version a entrées impulsionnelle

Modele QUIdé ®Plage étendue de variations de course

® Type moteur paralléle
®Pas de vis : 20 mm (LEFS25), 24 mm (LEFS32),
30 mm (LEFS40) e Support de guide

Entrainement par vis a billes série LEFS Taille : 16, 25, 32, 40

Charge max. : 60 kg Vitesse max.: 1200 mmss S o3 = =

Répétitivité de positionnement : +0.02 mm__. *‘ <

W aIIe blanche

Type moteur paralléle 11-LEFS

' .)- Taille : 16, 25, 32 l

Salle blanche également disponible f

Course max. : 2000 mm

Vitesse max. : 2000 mm/s

+ Non compatible avec la norme UL

Taille : 25, 32, 40

Capacité de transfert & vitesse élevée améliorée Vitesse max. : 1500 mms
Accélération et décélération élevées : 20000 mm/s2 _ A
Version a entrées impulsionnelles ‘ : .
Avec codeur absolu interne (pour les modéles LECSB/C/S)

Salle blanche également disponible

Salle blanche

Type moteur parallele 11-LEFS

Taille : 25, 32, 40

Vitesse max. : 2000 mm/s

Course max. : 3000 mm

Accélération et décélération max. : 20000 mm/s?

.,9-

Moteur &8 montage vers le bas également disponible Modales#e moteur & montage par le bas

Controleur QUUEEEEEYEEILARE) Controleur (== e Gl o)
Servomoteur (24 VDC) * Non compatible avec la norme UL

»Pour codeur absolu
*Type a entrées impulsionnelles

»Pour codeur incrémental

A o .
Séries LECP6/LECAG (4 points de positionnement) CEEED G e TR 22 )

série LECSB Version a positionnement o |
» Contrdleur sans programmation §/ *Type d'entrée CC-Link Direct série LECSA
série LECP1 (14 points de positionnement) série LECSC

*Type SSCNET I

série LECPA série LECSS

Série LEF @SIVC

CAT.EUS100-87E-FR



Série LEF

@®Compact @ ontage facile du corps / Réduction du temps dinstallation

Réduction de la hauteur/largeur d'environ 50% Le corps principal peut
* En comparaison avec la série SMC LJ1 (charge : 10 kg) étre monté sans que |e
| couvercle externe ne

soit retiré, etc.

I

Bande externe incluse de série

Elle couvre le guidage, les vis a billes et la
courroie.Elle protege des projections de
graisse et l'introduction de corps étrangers.

LJ1H10 LEFS16

> =
Moteur pas a pas (servor24vnc) | Servomoteur (24 vpc) —
P

Entrainement par vis a billes /série LEFS Taille: 16,25,32,40 _

Modele Pas de vis [mm] Vitesse max. [mm/s]* i _ —
Moteur pas a pas (servo/24 VDC) _ ~ %; )
LEFS16 — 10 5 500 (pour pas de 10) % - > — i
LEFS25 20 12 E 1000 (pour pas de 20) P i
LEFS32 24 16 8 1200 (pour pas de 24) §&
LEFS40 30 20 10 1200 (pour pas de 30)

~— Type moteur paralléle disponible! ———

© Possibilité de choisir[a position dumoteur  © La surface supérieure de la table et
parmi deux sens de montage (droit ou gauche).  du moteur sont au niveau.

y ./._\’{.1'&'

« Excepté LECPA
Charge max. : 60 kg
Répétitivité de positionnement : +0.02 mm

.................. . | Paralléle
: | cétédroit .=
Trou de piétage g : S

Modéle guidé, version i )

basse : Mécani de frein activé d i
Tl Hauteur [mm] : ecanlsme  Irein active par manque ae courant | . ...
(en option)
16 40 2
25 48 Prévention des chutes en cas de
: coupure d'alimentation (pieéce maintenue)*
32 60 : = L'actionneur LEFB a entrainement par courroie ne peut pas
40 68 : étre utilisé pour des applications avec montage vertical.

Moteurs compatibles \
Moteur pas a pas

®Moteur pas a pas (servo/ 24 VDC)

Idéal pour transférer des charges

lourdes a une vitesse faible
@Servomoteur (24 VDC)

Stable a vitesse élevée et silencieux

Charge

Vitesse

Modeéle guide,
version basse

Entrainement par courroie /Série LEFB Taille : 16,25, 32

Course max. : 2000 mm - g -
vitesse max. : 2000 mmvs ~ ‘ ‘5;" -
g~ >~ o
Courroie rﬁk o s _ Q
€ >
. " 4

O
5



Actionneur électrique/Modele guidé

Servomoteur AC

Entrainement par vis a billes /série LEFS Taille : 25, 32, 40

—"
. : Vitesse max. [mm/s] s ;.?9‘;"'1
Modéle Pas de vis [mm] Servomoteur AC - I_ = > 5
LEFS25 20 12 6 1500 - e @ ol
, 4 ; 2
LEFS32 24 16 8 1500 @ = g

LEFS40 30 20 10 1500 — >

Puissance moteur élevée (100/200/400 W) '%,v
Capacité de transfert a vitesse élevée améliorée.
Compatible avec des accélérations et
décélérations élevées : 20000 mm/s?

Version a entrées impulsionnelles

Avec codeur absolu interne Vitesse
(Pour LECSB/C/S)

Type moteur paralléle disponible !

© Possibilité de choisir la position du moteur
parmi deux sens de montage
(droit ou gauche).

Charge

Entrainement par courroie /Série LEFB Taille : 25, 32, 40

Vitesse max. : 2000 mm/s La piece n'interfére pas avec le moteur.
Course max. : 3000 mm

Accélération et décélération max. : 20000 mm[sj,.x”

Modele avec moteur a
montage par le bas

Support de guide /série LEFG

alle D che
Un support de guide congu pour supporter des piéces

Entrainement par vis a billes /série 11-LEFS présentant un porte-a-faux significatif.

* Les dimensions étant identiques au corps de la série LEF, I'installation

<1 : < } " .
ISO Classe 4* (ISO1 4644'1 )! re;]s;nfggle et permet une réduction du temps d'installation et de

* Les bandes externes équipées en standard protégent des écla-

* Raccordement du vide intégré boussures de graisse et I'entrée de corps étrangers.
* Le corps principal peut étre monté sans que le couvercle
externe ne soit retiré, etc. Exemple d'application | ' -

* Caractéristique de guide linéaire intégré au corps
*1 Les changements dépendent du débit d'aspiration.
Pour plus d'informations, reportez-vous a la page 32.

A\ Précaution Suppor de gude
L'orifice de raccordement au Apres avoir installé 'actionneur du -~
vide permet de maitriser la coté du controleur, effectuez ==

pollution liée a la génération
de particules du guide et de
la vis & billes.

I'alignement du support de guide.
Cependant, lorsque la planéité de
montage excéde 0.1, installez un
mécanisme de compensation in- ‘\i 2
dépendant sur la surface d'insta- E
llation de la piece (table).

Pour plus de détails, reportez-vous a la page 165.

SMC 2
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Série LEF

Exemples d'applications

Transfert de charge et de décharge
des piéces

Positionnement
précis des piéces

Série Variations

Entrainement par vis a billes/série LEFS

Longueur
[mm]

16 150 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500
6
25 12 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800
20

3 8
32 16 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800, 850, 900, 950, 1000
24

Course [mm]*2

Type Taille*!

Moteur pas a pas
(Servo/24 VDC)

40 20 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800, 850, 900, 950, 1000, 1100, 1200

Servomoteur 16 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500
(24 VDC)

#3

T 25 12 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800

25 12 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800

Servomoteur AC 8
3 32 16 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800, 850, 900, 950, 1000

Modele pour salle blanche 24

40 20 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800, 850, 900, 950, 1000, 1100, 1200

x1 La taille correspond a l'alésage du vérin pneumatique pour une force identique. (Pour I'entrainement par vis a billes)
%2 Consulter SMC pour toutes les courses non standard car elles sont produites en tant qu’exécutions spéciales.
x3 Version salle blanche, consultez les pages 51 et 131. Sauf longueur 20, 24, 30 mm

Entrainement par courroie/série LEFB

Taille" Pas[igumlent Course [mm]
16 48 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000
"2';::32 /pzis\?opoa)s 25 48 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000, 1200, 1500, 1800, 2000
32 48 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000, 1200, 1500, 1800, 2000
Servomoteur 16 48 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000
(24 vDC) 25 48 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000, 1200, 1500, 1800, 2000
25 54 300, 400, 500, 600, 700, 800, 900, 1000, (1100), 1200, (1300), (1400), 1500, (1600), (1700), (1800}, (1900), 2000
Servomoteur AC | 32 54 300, 400, 500, 600, 700, 800, 900, 1000, (1100), 1200, (1300), (1400), 1500, (1600), (1700), (1800), (1900), 2000, 2500
40 54 300, 400, 500, 600, 700, 800, 900, 1000, (1100), 1200, (1300, (1400, 1500, (1600}, (1700}, (1800}, (1900), 2000, 2500, 3000 |

3 ZSVC



Actionneur électrique/Modele guidée

Prise et pose Transfert vertical g

Charge: Horizontale (kg) Charge: Verticale (kg) Vitesse [mm/s] Page
30 40 50 60 10 20 30 800 1000 1200 1400 9

25

103

Charge: Horizontale (kg)* Vitesse [mm/s]

5 10 15 20 25 500 1000 1500 2000 '29¢

=| ﬁ 1 La taille correspond a l'alésage du vérin pneumatique pour
- _ une force identique. (Pour I'entrainement par vis a billes)
x2 Consulter SMC pour toutes les courses non standard car
l_ l_ 115 elles sont produites en tant qu'exécutions spéciales.
e ——

%3 L'actionneur avec entrainement par courroie ne peut pas

étre utilisé verticalement pour des applications.

|
ZSNC 4



Version a entrée de données de positionnement Série LECP6/LECAG

Réglage simple a utiliser immédiatement
ORéglage simplifié

Moteur pas a pas f (Szirv\;)m?teur

s . . 2 3= e . " (Servo/24 Vcc) 4 cc
Pour une utlllsatlpn immeédiate, sélectionnez "Easy | cpg LECAG _
Mode" (mode facile). A »
A U e e —
Logiciel pour le paramétrage du contrleur F— = |Zo @ em == — —
........................................................... - . = = w RTM ORIG s“’__gl____{ v t | )
@®Un écran suffit pour régler les o [ 1ot e ouvemen manue

données de positionnement,
lancer le test, déplacer
manuellement et par impulsion.

5.0
0.0
20,40
20,90
40,40
5,40
640

! Réglage des données
biolute de positionnement

zzﬂl\?grﬁser?tué o e NN (X Mouvement par

e + F . .

| L : - impulsion

vitesse constante o

Exemple de controle du statut des opérations

<Avec un hoitier de commandes (TB)>

@ L 'affichage simple, sans défilement, 1er écran 1er écran
- “ I =X TAR T4
facilite les réglages et l'utilisation. DATA TEST DATA J
@S¢électionnez une icone sur le premier B @«
3 [ isi i N A N 7-h | vay | B N
ecran, puis ch0|5|§sez une fqn_ctlon. ok jgg R | 2eme écran | acarm | 222 JBE o8me écran
®Réglez les données de positionnement 0 av Etape vl ! db Moniteur __ Ave 1
et vérifiez le moniteur sur le deuxieme —|Etapen® " 0 Etapen® 1
écran - Pos. /12345mm Pos. 12.34 mm
’ g | Vitesse |, 100 mm/s;/ Vitesse 10 mm/s

i . - Possibilité de vérifier le
Les données peuvent étre enregistrées en appuyant sur le statut de l'opération

bouton « SET », une fois que les valeurs ont été entrées.

Ecran du boitier de commandes Etape Axe 1 Etape Axe 1

®Les données réglées peuvent ,_E!?_R?_!]f’ __________ o Etapen® L |
étre la position et la vitesse || Pos. 50.00 mm | IIIIIIIIIII} Pos. 80.00 mm
(D'autres réglages sont possibles.) |: Vitesse 200 mm/s | | Vitesse 100 mm/s

O
z



© Détails des réglages en mode normal
Choisissez le mode normal pour des réglages trés précis.

@ Posshilté de paramétrer en détails les données de postionnement,
@ Possibilité de voir e statut de la borne et des signaux & écran

<Avec un PC>
Logiciel pour le paramétrage du controleur

@®Les réglages des données
depositionnement, des
parameétres, du moniteur, du
boitier de commandes, etc.
apparaissent dans des fenétres
différentes.

@ Les données de positionnement multiples
peuvent étre stockées dans le boitier de
commande et transférées au contréleur.

@ Opération test continu pour tester jusqu'a
64 données de positionnement.

Ecran du boitier de commandes

@ Chaque fonction (réglage des données de
positionnement, test, moniteur, etc.) peut
étre sélectionnée a partir du menu principal.

® Réglages possibles des parametres
® JOG Possibilité de se déplacer a vitesse constante ou par impulsion, de retourner au début, de

faire des tests et d'essayer la sortie requise.

uuuuuuuuu

Urlsed | Downiosd

Fenétre de paramétrage des
données de positionnement

-srsamear — nomm

Fenétre de réglage

des parametri

es

-

Fenétre de controle

Menu Axe 1

Paramétre Etape Axe1 |

Test Etape n° A| Test DRV Axe 1

Ecran du menu principal | 0 Etape n® !
_ ouvement MOD Y| pos. 123.45 mn Mon. S Axe 1
e = - Arrét BUSY[ ] A
| enétre de réglage des SVRE[@]
données de positionnement Ty mpm— SETON[ ] v
|

Fenétre de commandes

Ecran de controle

)

L'actionneur et le controleur sont vendus ensemble mais peuvent étre commandés séparément.

Vérifiez que la combinaison du contréleur et de I'actionneur est correcte.
<Controlez les points suivants avant toute utilisation.>
(D Vérifiez le numéro du modele sur I'étiquette de I'actionneur. |l doit étre identique au numéro figurant sur I'étiquette du contréleur.
(2 Vérifiez la compatibilité de la configuration E/S paralléle (NPN ou PNP).

Actionneur 'J

Controleur

N




Bus de terrain

Pour les actionneurs électriques
Passerelle pour bus de terrain (GW)
Série LEC-G

© Communication entre un bus maitre et la communication série LEC

Protocoles compatibles: CC-Link L4 Dem EtherNet/IP=>

© Deux méthodes de fonctionnement
Sélection des données de positionnement : Faire fonctionner a I'aide des données de positionnement du contrdleur.
Données de positionnement directes : L'actionneur fonctionne par I'utilisation de valeurs telles que la position et la vitesse depuis I'API.

© La position, la vitesse, etc les valeurs peuvent étre contrélées par I'APL.

API

Bus = m— —

de
terrain

Passerelle
(GW)

Liaison série

RS485

Jusqua 12 controleurs
peuvent étre connectés

I

Bus de terrain ) — PIRIOJF] ! 8 —
compatible CC'L'”k Dem EtherNet/lP)

Nombre max. controleurs 12 8 5 12

pouvant étre connectés

(II

_4
24 Vce - .
Al - our passerelle Contréleurs compatibles
imentation | _pour p série LEC
électrique
Actlonneu_rs électriques compatibles . TTIT
) “_-‘ ’% o ’/'i -
Pince électrique Table linéaire électrique Actionneur électrique/ Actionneur électrique/ Controleur de Control
L o - 5 -y u ontroleur pour
serie LEH série LES z;gﬂz LEY I\sll‘;gell-eEg’;nde moteur pas apas | | servomoteur
P oy (Servo/24 Vcc) (24 Vee)
;@{_ . ) = P, série LECP6 Série LECA6
Actionneur électrique/ Actionneur électrique/ ~ Actionneur électrique/
Table rotative Modéle miniature Table linéaire
série LER série LEP série LEL

O
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ContréGleur sans programmation série LECP1
Sans programmation :

Permet de configurer le fonctionnement d'un actionneur électrique sans recourir a un
ordinateur ou a un boitier de commandes

Moteur pas a pas
@ Réglage dune valeur de position I X @ Réglage de la position darét 1= Y€) Enregistrement (Servo/24 Vec)

LECP1
Réglage d'une valeur Déplacer I'actionneur sur une position Enregistrer la position
enregistrée pour la position d'arrét a l'aide des touches AVANT/ d'arrét grace a la touche
d'arrét Maximum 14 points FORWARD et ARRIERE/REVERSE SET
Vitesse/accélération
16 réglages de niveau
Affichage ]
valeur 5
de position ielecte:tu!r ___________ Touche SET Sélecteurs
e position T Touches de vitesse
AVANT/
FORWARD Sélecteurs
et ARRIERE/ d'accélération

JREVERSE

Touche a entrées impulsionnelles série LECPA

® Un controleur qui utilise les signaux impulsionnels pour permettre un
positionnement sur n'importe quelle position.

L'actionneur peut étre contrélé depuis I'unité de positionnement du client.

Ecran tactile

Unité de
positionnement
de I'API Actionneur électrique
Contrdleur de moteur pas a pas .
(Version a entrées impulsionnelles)
série LECPA

© Signal de controle retour a I'origine.
Permet I'effet de retour a l'origine automatique.

® Avec fonction de limitation de force (fonctionnement possible avec force de poussée /
force d'adhérence).

Fonctionnement avec force de poussée / opération de positionnement possible en inversant les signaux.

O
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séries LECP6/LECAG6/LECP1/LECPA

Modéle programmable

Contréleur sans programmation
LECP1

* Sélectionnez a l'aide des boutons
du contréleur

Version a entrées impulsionnelles
LECPA

+ Entrée & partir du logiciel de paramétrage du contréleur (PC)
+ Entrée a partir du boitier de commande

Elément

LECP6/LECA6

* Entrée & partir du logiciel de paramétrage du contréleur (PC)
* Entrée a partir du boitier de commande

Paramétrage des données de
positionnement et des paramétres

* Entrée de la valeur numérique & partir du logiciel de * Apprentissage direct * Pas de paramétrage du positionnement

Paramétrage des paramétrage du controleur (PC) ou du boitier de commande. | ® Apprentissage JOG requis, Position et vitesse définis selon
données de * Entrée de la valeur numérique le signal d'impulsion
positionnement + Apprentissage direct
* Apprentissage JOG
Nombre de données de positionnement| 64 points 14 points —

Commande de fonctionnement signal ES) | Etape n° [IN"] entrée = [DRIVE] entrée Etape n° [IN] entrée uniquement Signal impulsionnel

Signal de fin

[INP] sortie

[OUT"] sortie

[INP] sortie

Eléments a paramétrer

Boitier de commandes : Boitier de commande PC : Logiciel pour le

Modele Type a entrées Contrdleur sans
Contenu programmable | impulsionnelles programmation
Boitier de .
commandesPC LECP6/LECA6 LECPA | LECP1
Mouvement MOD | Sélecton de/a“position absolue” et e la ‘positon relaive” | A | @ [ ) Réglé comme ABS/INC Valeur fixe (ABS)
Vitesse Vitesse de transfert [ ) [ } Réglage par unités d'1 mm/s Sélection de 16 niveaux
[Position] : Position cible Réglage par unités de | Aucun parametre requis.. Apprentissage direct
Position ) ) 1ol e [ ]
[Poussée] : Position de démarrage de la poussée 0.01 mm. Apprentissage JOG
Accélération/décélération | Accélération/décélération lors dumouvement = @ | @ [ ] Réglage par unités de 1 mm/s? Sélection de 16 niveaux
Réglages des
do,ﬁ’né’;s de | Force de poussée | Coefficient d'effort lors de la poussée [ BN ) [ ) Réglage par unités de 1% | Réglage par unités de 1% | Sélection de 3 niveaux (faible, moyen, forf)
{)ositior;nement Déclenchement LV | Effort cible lors de la poussée Al @ () Réglage par unités de 1% | Réglage par unités de 1% | Auunrégage nécessaie (méme valeur de poussée]
apercu
Vitesse de poussée | Vitesse pendant la phase de poussée | A | @ [ ) Réglage par unités d'1 mm/s | Réglage par unités d'1 mm/s
Force de mouvement | Effort pendant la phase de positionnement =~ A | @ [ ) Réglé a 100% Rélage & (valwrsdiférentes pourchague actiomneu) %
Sortie de zone | Conditions dactivation (ON) du signal de sortiedezone © A | @ [ ] Réglage par unités de 0.01 mm. | Réglage par unités de 0.01 mm.
» [Pos'illion] 3 Iallargeuriusqu'é la Réglé 4 0.5 mm min. Réglage a (valeqrs diﬁérenltes Aucun parameétre requis.
Positionnement | position requise Al @ o . pour chaque actionneur) min.
P, < 5 (unités : 0.01 mm) .
[Poussée] : évaluation du mouvement (unités : 0.01 mm)
Course (+) Limite de position latérale, coté + = X | X [ ] Réglage par unités de 0.01 mm. | Réglage par unités de 0.01 mm.
Réglages | Course (-) Limite de position latérale, coté - = X | X [ ] Réglage par unités de 0.01 mm. | Réglage par unités de 0.01 mm.
2 N Sens ORIG Régler le sens lors du retour a l'origine. X | X [ ] Compatible Compatible Compatible
parameétres
(apercu) | Vitesse ORIG | Vitesse pendant le retour a l'origine = X | X [ ] Réglage par unités d't mm/s | Réglage par unités d'1 mm/s
Aucun parameétre requis.|
ORIG ACC Accélération pendant le retour a l'origine = X | X o Réglage par unités de 1 mm/s? | Réglage par unités d'1 mm/s
Tester le fonctionnement continu | Tester le fonctionnement Maintenez enfoncé le bouton MANUAL
JOG [ BN o alavitesse choisie en laissant | continu & la vitesse choisie en | (D) pour un envoi uniforme (la
le bouton appuyé. laissant le bouton appuyé. vitesse est une valeur spécifiue)
Tester e fonctionnement & la Tester le fonctionnement a la Anpuyer une fois surle bouton MANUAL
MOVE X | ® () distance et aa vitesse choisies en | distance et & la vitesse choisies | (D) pour lopération de calbrage avitesse
partant de la posttion en cowrs. | en partant de la position en cours. | etle caibrage sont des valeurs spéciiques)
Test
Retour ORIG [ BN ) [ ) Compatible Compatible Compatible
Fonctionnement des ol l
Test données de positionnement @ | @ (ongolgggﬁ)men Compatible Pas compatible Compatible
spécifiques
Puissance forcée | Tester lafonction ONIOFF delabone de sortie | < | X [ ) Compatible Compatible
La position, la vitesse, et la force présentes
Mon. DRV ainsi que les données de positionnement [ AN J [ J Compatible Compatible )
Moniteur spécifiques sont contrdlables. Pas compatible
Le statut ON/OFF de la borne
Mon. E/S d'entrée et de sortie X | X [ ) Compatible Compatible
peut étre affiché a I'écran.
ALM Etat Vériicaon possible de falarme en cours de fonctionnement. [ ] [ ) Compatible Compatible Compatible (affiche le groupe d'alarme)
Dossier d'enregistrement ALM | Vérification possible de [alarme déclenchée par lepassé. = X | X [ ) Compatible Compatible
Sauvegarder/ | Les données de positionnement
Fichier et les paramétres peuvent étre X | X [ ) Compatible Compatible Pas compatible
charger enregistrés, recus et supprimés.
Autre Langue Anglais ou japonais au choix [ AN J [ ) Compatible Compatible
A: Réglable a partir de boitier de commandes Ver. 2. (Les informations de version sont affichées sur I'écran initial)
* Le type LECP1 sans programmation ne peut pas étre utilisé avec le boitier de commande et un kit de réglage du contréleur.
9
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Actionneur électrique

Construction du systeme / E/S polyvalente

Fourni par le client

@Actionneur électrique/
Modele gwdé [ e —

g

API

a= w

.

N | Alimentation électrique
pour signal E/S
24 Ve \°©

@Cable E/S. LZEXeA&]

Modéele de controleur Réf.

LECP6/LECA6 LEC-CN5-[]
LECP1 (sans programmation) | LEC-CK4-[]

@®Controleur LELEE

\

Vers CN5

Vers CN2

Type sans programmation

Fourni par le client Vers CN1
ers ) ) LECP1
Tension d’alimentation Type avec entrée de données
pour le Cont’!"meur de positionnement Note) Le boitier de commande, le kit de réglage du
24 Vcc No© LECP6/LECAG contréleur et l'interface opérateur tactile ne

@Prise d'alimentation XYY
Note) Lorsque la conformité & la norme électrique

UL est requise, le moteur (accessoire)
électrique et le controleur doivent
étre utilisés avec une alimentation <Taille de cable compatible>
de classe 2 UL1310. AWG20 (0.5 mm?)

@®Actuator cable* LElRER:)

Modele de contréleur Cable standard Cable robotique

peuvent pas étre connectés.

@Interface opérateur tactile (fournie par le client)
GP4501T/GP3500T
Manufactured by Digital Electronics Corp.

Pro-face

for the best interface Téléchargement
possible via le site

LECP6 (modgle a entrée de données de positionnement) | LE-CP-[1-S LE-CP-[] Pro-face d'outils
LECAG (modéle  entrée de données de positionnement) — LE-CA-(J permettant

. " I"ajustement de
LECP1 (modéle sans programmation) LE-CP-[I-S LE-CP-[J

l'interface opérateur
tactile.

La marque * : peut étre incluse dans la partie « Pour
passer commande » de |'actionneur.

OKit de réglage du contrdleur

Kit de réglage du contréleur
(cable de communication, unité de conversion et cable USB inclus)
LEC-W2

@Boitier de commande
(Avec cable de 3 m)
LEC-T1-3EG[]

Cable de communication@-----------
(3m)

.’:g S £ [=hs
«@, --------- @Cable USB
\v/ _—, (Modeéle A-miniB)

PC

Note) Non utilisable avec le modele sans programmation (LECP1).

ZS\NC 10



Série LEF

Construction du systeme / Signal impulsionnel

Fourni par le client

@®Actionneur électrique/

Modele gmdé o =SS
A 3 . B csese) API
> @Résistance de limitation de courant A
- LEC-PA-R-C]
= 5 - \l Alimentation électrique
‘/ * La résistance de limitation 0

de courant est utilisé quand la i pour SIQMINEIE)
sortie du signal impulsionnel- |-----4 24 Vcc
de l'unité de positionnement :
est une sortie a collecteur ou- Note) Lorsque la conformité UL est requise,
vert. Pour plus de détails, re- I'actionneur électrique et le controleur

i portez-vous a la page 102. doivent étre utilisés avec une source

d'alimentation UL1310 de catégorie 2.
®Driver: --@Cable E/S. YT
{ Modéle de contréleur Réf.
LECPA LEC-CL5-[]
Vers CN4
Vers CN3
Vers CN2
Fourni par le client Vers CN1

Alimentation électrique Modeéle a entrées d'impulsions
du contréleur LECPA

24 Vec No® . . L . .
@Prise d'alimentation électrique (accessoire)
Note) Lorsque la conformité UL est  <Taille de cable compatible>

requise, 'actionneur électrique et AWG20 (0.5 mm?)
le contréleur doivent étre utilisés

avec une source d'alimentation
UL1310 de catégorie 2.

@Cable d'actionneur®

Modele de contréleur Cable standard Cable robotique
LECPA (Modele a entrées d'impulsions)| LE-CP-[1-S LE-CP-[J

La marque * : peut étre incluse dans la partie « Pour
passer commande » de l'actionneur.

@ Logiciel pour le paramétrage du contrdleur
Cable de communication (avec unité de conversion),
unité de conversion et cable USB inclus.

@Boitier de commande
(Avec cable de 3 m)
LEC-T1-3EG[]

--------- @Cable USB
(Modeéle A-miniB)

11 %SNC



Actionneur électrique

System Construction/Fieldbus Network

API
(Fourni par le client)

Alimentation
pour passerelle,
24 Vcg Nore D

Bus de

Alimen- terrain
tation
Page 82
@Cable de communication

LEC-CG1-0J

dérivation
LEC-CGD

@Connecteur
d'alimentation
(accessoire)

| Vers CN1

@Connecteur de

@Controleur LEFEE

Passerell

e (GW)

Bus de terrain compatible @Logiciel pour le paramétrage du contrdleur
CC-Link Ver. 2.0 (cable de communication et |FZPYTY
; m— Page 99
EE\SCF?SSZMDP [m i cable USB inclus)
“Link _ X
EtherNet/IP™ < LEC-W2
S
@Connecteur -

d'alimentation -

(accessoire)

@Connecteur de

[
communication i -4 Vers CN3
(accessoire)* M = #

% CC-Link Ver.

DeviceNet™

Alimentation du
controleur Note 1)

@Connecteur EEEEE g:v:::;;f; 2.0 12
d'alimentation
(accessoire) PROFIBUS DP 5
- EtherNet/IP™ 12
i
| Vers CN1 Controleurs compatibles
Alimentation du Contréleur de moteur pas a pas | _
contrdleur Noe " (Servo/24 Vcc) serie LECP6
Contréleur pour servomoteur | _
(24 Vcc) serie LECA6

@®Actionneur électrique/
Modéle guidé

‘y-‘"al.. ) |
il = w
. : g '

&

Vers CN4

@Cable de
communication

-
n

Cable USB®
(Modeéle A-miniB)

2.0

Vers CN2 (Fourni par le client)

®Boitier de commande
(Avec céble de 3 m)
LEC-T1-3JG[]

----@Cable entre les dérivations
LEC-CG2-[]

@®Résistance de
terminaison
connecteur 120 Q
LEC-CGR

----@Cable de communication
LEC-CG1-[J]

@Controleur Ll

Nombre max. de contrleurs

Bus de terrain compatibles . v
pouvant étre contrdlés

Note 1) Utiliser le méme 0 V pour les contrbleurs et
la passerelle Lorsque la conformité UL est
nécessaire, l'actionneur et le contréleur
électriques doivent étre utilisés avec une
alimentation UL1310 de Classe 2.

12
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Série LEF

Controleur de servomoteur CA Série LECS]

23 5

-'.)l T
;. » ,,zc’-"'-‘i. -"".f
Série LECSL] Liste S
> e
Moteur compatible . P Application/ Options
(100/200 Vca) Méthode de réglage Fonction compatibles
Série Note 1) Entrée Note 2) | | Configuration
100 W 200 W 400 W | | Répétitivité | | Impulsion | | réseau Synchrone du logiciel
directe LEC-MR-SETUP221
O
-
ﬁ Jusqu'a
i | s 7 points

¥ ©0© 0 0 0 o %)
ol

LECSA

(Modele & entrées impulsionnelles/
de positionnement)

Type incrémentiel

LECSB

(Modele a entrées impulsionnelles)

Jusqu'a CC-Link
255 points Ver. 1.10

© 0 0 O o o

Type absolu

LECSC
(Type CC-Link)

SSCNET I

© O O © 0 ©

LECSS

(Type SSCNET 1)
Compatible with Mitsubishi
Electric’s servo system controller network

Note 1) Pour le type de positionnement, le réglage doit é&tre modifié pour étre utilisé avec le maximum de valeurs de réglage.
Logiciel de configuration (configurateur MR) LEC-MR-SETUP221 est nécessaire.
Note 2) Disponible lorsque le contréleur de mouvement Mitsubishi est utilisé comme équipement principal.

13 SMC
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Actionneur électrique

Controleur de servomoteur CA Série LECS]

Réglage servo grace a la mise au point automatique

Fonction de filtre autorésonant

., Délai de, |

¢ Contréle la différence de
mouvement entre la valeur de
commande et le mouvement réel.

Vitesse

4 Délai de
u réglage

Vitesse

iréglage!
>

1
1
1
1
1
-

* Positionnement haute vitesse est
possible depuis les gains etc., sont

Temps |

ajustées automatiquement!

Fonction de controle de I'autoamortissement

* Contrdle automatiquement les
vibrations de basse fréquence de
la machine (jusqu'a 100 Hz)

* Peut étre réglé automatiquement
par auto tuning.

Avec fonction de réglage d'affichage

Touche de réglage instantané
AUTO

Touche de réglage servo instantané\.o

ChP1

Affichage

Affiche le moniteur, le
parametre, l'alarme

Réglages

Contr6le des réglages
de parametres, de
I'affichage du moniteur,
etc. a l'aide de boutons-
poussoir.

Affichage

Affiche I'état de T T
communication avec le :
contréleur, I'alarme et le n°
de tableau de points.

Réglages

- am reoo

(Avec couvercle avant ouvert)

Contréles vitesse de
transmission, le nombre
de stations et le nombre LECSC
de stations occupées.

O

Affichage

Affiche le moniteur, le
paramétre, I'alarme

Réglages

Contréle des réglages & “ I

de paramétres, de <. i

l'affichage du L2 9

moniteur, etc. a l'aide L3 6

de boutons-poussoir. = —
(Avec couvercle avant ouvert)

LECSB

Affichage

Affiche I'état de
communication avec le
controleur et I'alarme

Réglages

Bascule vers la
sélection de I'axe et
I'opération d'essai

o=
o
(Avec couvercle avant ouvert)

LECSS



Série LEF

Construction du systeme

Codeur incrémental compatible Série LECSA Fourni par le client ©Option
(Version a entrées impulsionnelles/positionnement) Alimentation du circuit Logiciel de configuration

de commande
Connecteur (MR Configurator™)

d'alimentation du A 24VDC
circuit principal  Controleur LEC-MR-SETUP2210)

Fourni par le client

Alimentation (option) 2} Te -
Monophasé 100 a 120 VAC (50/60 Hz) A LEzsie-
200 & 230 VAC (50/60 Hz) | o
jEEm ::; %
©Option " e Connecteur ZXTREZ]

Option de régénération jm m m m = = N
LEC-MR-RB-J

d'alimentation du circuit
de commande (option)

* Commandez séparément un
cable USB (LEC-MR-J3USB)
pour utiliser ce logiciel.

‘Céble moteur -
Cable standard Cable robotique ED:J—QCabIe USB
LE-CSM-S[IJ LE-CSM-RCIC] LEC-MR-J3USB

@©Cable de frein
Cable standard Cable robotique
LE-CSB-S[I[] LE-CSB-RLCI]

&0
©Option

Actionneur ©Connecteur E/S
électrique 2 LE-CSNA
Version guide linéaire __ Entrainement par courroie
Entrainement par vis a billes 4 série LEFB 4
Série LEFS - - -2 y
i P ] .
% - é,; Fourni par le client
' > PLC (Unité de positionnement)
|  —

l Alimentation

Cable codeur pour les signaux E/S

Cable standard Cable robotique 24VDC

LE-CSE-S1CJ LE-CSE-RIO]

Codeur absolu compatible Série LECSB Cable USB XTSI ©Option

(Version a entrées impulsionnelles) Controleur

Connecteur
d‘alimentation du circuit
principal(option)

LEC-MR-J3USB

Logiciel de configuration [ZlsRI

(MR Configurator™)
LEC-MR-SETUP221(]

Fourni par le client

Alimentation
Monophasé 100 a 120 VAC (50/60 Hz)
200 & 230 VAC (50/60 Hz)

Triphasé 200 a 230 VAC (50/60 Hz) e *
©Option - -8 .gr?;wgique
Option de régénération [* ™ ™ = = = = = N du moniteur

LEC-MR-RB-J

* —— @Communication o
RS-422 * Commandez séparément un
: cable USB (LEC-MR-J3USB)
pour utiliser ce logiciel.

©Céble moteur

Cable standard Cable robotique ! »

LE-CSM-S[CI] LE-CSM-RCIC] . : @ I =
@Cable de frein dalimentation du 121 i 4¢m .E

Cable standard Cable robotique Circgit de °°mma | |

LE-CSB-SLl | LE-CSB-RLL (option)

OOption

Actionneur électrique ' Connecteur E/S
Version guide linéaire e LE-CSNB
Entrainement par vis & billes  Entrainement par ® Connecteur moteur .
Série LEFS — courroie (option) Fournl-par
A0 seielEFB__ >4 le client
: z = o = B ko PLC (Unité de positionnement) e
A b Alimentation
pour les signaux E/S

@Cable codeur 24VDC

Céble standard Céble robotique Batterie (option)

LE-CSE-S[I] LE-CSE-RLI] (LEC-MR-J3BAT)

15 SVC
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Actionneur électrique

Construction du s

steme

Codeur absolu compatible Série LECSC
(Version CC-Link Direct)

Contréleur

Fourni par le client

Connecteur LELERES

Alimentation

Monophasé 100 a 120 VAC (50/60 Hz)
200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Triphasé 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

d'alimentation du
circuit principal
(accessoire)

©0Option

LEC-MR-RB-J

Option de régénération

‘

‘Céble moteur [EEEREN

Cable standard

©OComecteur [EFEREH

Cable robotique

LE'CSM'SD,D LE-CSM-RLI] d'alimentation du circuit
©®Cable de frein de commande v

Cable standard

Cable robotique

LE-CSB-S[IJ

(option) il
LE-CSB-RCICJ

Entrainement par

Actionneur électrique

Version guide linéaire [EEECRNENEY

o
A

Entrainement par

vis & billes courroie
Série LEFS‘;_ _ série LEFB >3
o . N S
QI y ,’:* ; Page 161 1

Batterie (option)

[~
©Cable codeur [N

(LEC-MR-J3BAT)

Cable standard

Cable robotique

LE-CSE-SLI]

LE-CSE-RCIC]

Codeur absolu compatible Série LECSS

(Version SSCNET 1II)

Fourni par le client

Controleur
oS

©®Connecteur [ZFERED
d'alimentation du

Alimentation

Monophasé 100 a 120 VAC (
200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Triphasé 200 & 230 VAC (50/60 Hz)

circuit principal

50/60 Hz) (option)

©0Option

Option de régénération

LEC-MR-RB-] :
I
oCable moteur [ZEERI] i

Cable standard

Cable robotique

LE-CSM-SLI]

LE-CSM-RLIC]

@Cable de frein

5|
©Connecteur LELIRES

d'alimentation du circuit

Cable standard

Cable robotique de commande___

LE-CSB-S[]J

LE-CSB-RCI] (option)

Actionneur électrique
Version quide lingaire .Connecteur
Entrainement par vis a billes  Entrainement par m°teu_f
série LEFS courroie (option)
& série LEFB >3
= . =
g &
: = 4
‘Céb|e codeur Batterie (option)
Cable standard Cable robotique (LEC-MR-J3BAT)
LE-CSE-S[1[] LE-CSE-RCIJ

O

SVC

- =<— @Communication

|-

Cable USB ZF3I1 ©Option

LEC-MR-J3USB

Logiciel de configuration
(MR Configurator™)
LEC-MR-SETUP221(]

RS-422

Connecteur CC-Link
(option)

[
©Option

©Connecteur E/S

LE-CSNA
Fourni par
le client

API (Unité maitresse CC-Link)
Alimentation e
pour les signaux E/S
24VDC

Cable USB [ZXE1 ©Option

LEC-MR-J3USB

Logiciel de configuration
(MR Configurator™)

LEC-MR-SETUP2210]

©0Option
Connecteur E/S
E CSNS

CN1A :

CN1B

Cable optique

SSCNET II Fourni
LE-CSS-0J par le
l client

API (Unité de positionnement/Contréleur de moteur)

Alimentation =

pour les signaux E/S
24VDC
16



série LEFB

Entrainement par vis a billes Entrainement par courroie

série LEFS
Modele pour salle blanche

série LEFS

Modele pour salle blanche

série LEFB

Entrainement par vis a billes Entrainement par courroie

série LEFS série LEFB série LEFS série LEFB
Taille Charge max. | Course Taille Charge max. | Course Taille Charge max. | Course Taille Charge max. | Course
[kg] [mm] tkd] [mm] [kd] [mm] [kq] [mm]
16 10 Jusqu'a 500 16 1 Jusqu'a 1000 25 20 Jusqu'a 800 25 5 Jusqu'a 2000
25 20 Jusqu'a 800 25 5 Jusqu'a 2000 32 45 Jusqu'a 1000 32 15 Jusqu'a 2500
32 45 Jusqu'a 1000 32 14 Jusqu'a 2000 40 60 Jusqu'a 1200 40 25 Jusqu'a 3000
40 60 Jusqu'a 1200

Modéle linéaire haute rigidité

CAT.ES100-104

Entrainement par vis a billes Entrainement par courroie

série LEJS

série LEJB

série LEJS

série LEJB
. |Chargemax,  Course . |Chargemax | Course
Taille Taille
kg] [mm] kgl [mm]
40 55 200 a 1200 40 20 200 a 2000
63 85 300 a 1500 63 30 300 a 3000

Table linéaire (Moteur pas-a-pas servor24 veo) )

—=|

=B
[

Modele guidé a profil étroit

CAT.ES100-101

Entrainement par courroie
série LEL

série LEL25M

série LEL25L
Palier lisse Guide a billes
Taille Charge max| Course Taille Charge max| Course
[kg] [mm] [kg] [mm]
25 3 Jusqu'a 1000 25 5 Jusqu'a 1000

Standard
série LEMB

CAT.ES100-98

Modéle a guidage par galets Guide linéaire a un axe

série LEMC

série LEMH

Guide linéaire a deux axes

série LEMHT

17

série LEMB série LEMC série LEMH série LEMHT
. Charge max. | Course . Charge max. | Course . Charge max. | Course . Charge max. | Course
Taille Taille Taille Taille
[kg] [mm] [ka] [mm] [kg] [mm] [kg] [mm]
25 6 Jusqu'a 2000 25 10 Jusqu'a 2000 25 10 Jusqu'a 1000 25 10 Jusqu'a 1000
32 11 Jusqu'a 2000 32 20 Jusqu'a 2000 32 20 Jusqu'a 1500 32 20 Jusqu'a 1500

N



CAT.ES100-83

Table liné

CAT.ES100-92

Standard
série LEY

Etanche aux poussieres
etaux projections d'eau

Version moteur en ligne
série LEYLID

Etanche aux poussieres
etaux projections d'eau

Modele a tige-guidé
série LEYG

Modele a tige-guidé
/Modéle a moteur en ligne
série LEYGLID

série LEYG

série LEY
. Force de poussée| Course
Taille IN] [mm]
16 141 Jusqu'a 300
25 452 Jusqu'a 400
32 707 Jusqu'a 500
40 1058 Jusqu'a 500

Standard
série LEY

Efanche aux poussieres
etaux projections d'eau

Type moteur en ligne

série LEYLID

Etanche aux poussieres
etaux projections d'eau

. I r
Taille C[?T:‘ms]e ﬁﬁfmsle
16 141 Jusqu'a 200
25 452 Jusqu'a 300
32 707 Jusqu'a 300
40 1058 Jusqu'a 300

Modele a tige-guidé

série LEYG

Modéle a tige-guidé /
Modéle a moteur en ligne
série LEYGLID

série LEY série LEY série LEYG série LEYG
. Force de poussée|  Course . Force de poussée|  Course . Force de poussée |  Course . Force de poussée|  Course
Taille Taille Taille Taille

[N] [mm] [N] [mm] [N] [mm] [N] [mm]
25 485 Jusqu'a 400 25 485 Jusqu'a 400 25 485 300 25 485 300
32 588 Jusqu'a 500 32 736 Jusqu'a 500 32 588 32 736

63 1910 Jusqu'a 800
aire (Moteur pas-a-pas (Servoi24 Veo)) ((Servomoteur (24 Vec)

Modele compact

série LES

Modéle standard/Modéle R

série LESCIR

Modele haute rigidité Série LESH

Modeéle standard/Modéle R
série LESHLCIR

Modeéle symétrique/Modeéle L
série LESLIL )

Modéle symétrique/Modeéle L
série LESHLIL

.| Charge max. Course Moteur en ligne/Modéle D | Charge max. | Course Moteur en ligne/Modéle D
Taille kg [mm] série LESCID Taille Ikl [mm] série LESHLID
8 1 30, 50, 75 8 2 50, 75
30, 50 16 6 50, 100
16 8 75, 100 25 9 50, 100
25 5 30, 50, 75 150
100, 125, 150

Modeéle a tige

Miniature

Table rotative

Standard Modeéle haute précision
série LER série LERH

Table linéaire
série LEPS

#

%4@ CAT.ES100-94
el = .
4 J A
série LER
série LEPY série LEPS | Couple de rotation [N-m] |Vitesse max. [*/s]
Taille P o
.| Chargemax. | Course .| Charge max. | Course Standard | Couple élevé | Standard| Couple élevé
Taille Taille
[kq] [mm] [kg] [mm] 10 | 02 0.3
6 1 6 1 25 30 0.8 1.2 420 280
10 2 25,50,75 10 2 50 50 6.6 10

ZS\NC
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Plnce oteur pas-a-pas (Servo

série LEHZ

=1 -
=1-

-1
CAT.ES100-77

Modele a 2 doigts

Modele a 2 doigts

Avec soufflet de protection
série LEHZJ

Modele a 2 doigts
Course longue
série LEHF

série LEHF

Modéle a 3 doigts
série LEHS

série LEHZ série LEHZJ série LEHS
Taille Effort de maintien maximal [N]|  Course/des Taille Effort de maintien maximal [N]| - Course/des Taille Maintien maximal | Course/des Taille Effort de maintien maximal [N] | Course/diamétre
Standard| Compact |deux cotés [mm Standard Compact  |deux cotés [mm force [N]  |deux cotés [mm)] Standard Compact [mm]
10 14 6 4 10 14 6 4 10 7 16 (32) 10 |55 3.5 4
16 8 6 16 8 6 20 28 24 (48) 20 22 17 6
20 10 20 10 32 120 32 (64) 32 90 8
25 40 28 14 25 40 28 14 40 180 40 (80) 40 130 12
32 | 130 22 Note) ( ) : Course longue
40 210 30

Controleur/Pilote

Controleur Controleur

Modéle programmable
Pour moteur pas-a-pas

série LECP6

Moteur
Moteur pas-a-pas
(Servo/24 Vcc)

Passerelle

Passerelle pour
bus de terrain (GW)

série LEC-G

Modéle programmable
Pour servomoteur

série LECAG

Moteur

Servomoteur
(24 Vcc)

oI ==,
)

Contrdleur sans
programmation

série LECP1

Moteur
Moteur pas-a-pas
(Servo/24 Vcc)

i
e

Contréleur sans
programmation
(avec apprentissage
de la course)

Commande
impulsionnelle

série LECPA

série LECP2
Moteur Moteur
Moteur pas-a-pas Moteur pas-a-pas
(Servo/24 Vcc) (Servo/24 Vcc)

{4 e
3
] .

Protocoles compatibles

CCink

J

DeviceNet-

®
BlUIS

—
EtherNet/IP=>

Nombre max. de contrdleurs pouvant tre contrdlés

12

8

5 12

Controleurs )
Controleur pour servomoteur AC

Positionnement

série LECSA

(Modéle incrémentale)

Commande impulsionnelle/

Moteur

Servomoteur CA
(100/200/400 W)

19

série LECSB
(Modele absolu)

Commande impulsionnelle

Version CC-Link Direct

série LECSC
(Modeéle absolu)

Moteur

SSCNETII Type
série LECSS

(Modéle absolu)

Moteur

Servomoteur CA
(100/200/400 W)

Moteur

Servomoteur CA
(100/200/400 W)

SVC

N

Servomoteur CA
(100/200/400 W)
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Variantes

Actionneur électrique (LLLEECETLEY serie LEF

Course Charge (kg)

Méthode

Caractéristiques

d'entrainement [mm]
) 9(149| 2 [10a700| 10 |
LEFS16 | 504500 -
045 4 |5a360| 5 |
10(12)| 0.5 |20a1100| 20 |
Séri
LEFS25 |50a800 2025 7.5 | 12a750| 12 | L ECPs
Moteur pas 2000 15 | 62400 6 | o
4 pas 150 4 [24a1200| 24 |
Entraine- | (Servo/24 Vec) e
- LEFS32 |50 1000|40(45)| 10 |16a800| 16 |
e N Série
4 2 2
pa:)r"\lléza 5(50)| 0 |8a30| 8 | 1002 | LECPA| 37
205| 2 |30at200| 30 |
1
s LEFS40 | 15041200 50(55)| 2 |20a1000| 20 |
60(65)| 23 |10a300| 10 |
) 7 | 2 |1as500]| 20 |
LEFS16A | 50 & 500 -
10| 4 |1a250] 12 |
Servomoteur R Série
(24 Vec) 5 | 1 |2a800] 20 | LECA6
LEFS25A| 504800 11 | 25 | 2a500 | 12 |
18 | 5 [1a250| 6 |
Moteur pas| LEFB16 | 300a1000| 1 | 4821100 | S
, apas |LEFB25 |30a2000| 5 | — |48at1400| 48 .
Guidage (Servol24 V) Série
par LEFB32 | 30042000 14 | 481500 | +0.08 | LECP1 | 59
courroie 5
Servomoteur LEFB16A|30081000| 1 | . 48 32000 48 Série
(4Vee) | LEFB25A| 30022000 2 | LECA6
x1 Sauf longueur 20, 24, 30 mm
#2 Valeurs entre parenthéses pour LECPA.
Contrdleur/Driver LEC
Tension E/S parallele
Moteur - Nombre de
Type - d’alimen- e Page
Moteur pas a
Versionavec | LECP6 228
entrée de (Servo/24 Vee) | o4 vee | 11 entrées 13 sorties 64
données de . +10% | (optocouplées) | (optocouplées)
positionnement ervomoteur
LECA6 (24 Vcc)
: 68
Version sans LECP1 Moteu;gasa 24 Vcc 6 entrées 6 sorties 14
programmation (Servg/24 Vo) +10% | (optocouplées) | (optocouplées)
Version a entrée LECPA Moteu;spasa 24 Vce 5 entrées 9 sorties .
impulsionnelle (Servglz 4 Vo) +10% | (optocouplées) | (optocouplées)

LECPA
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Variantes

Actionneur électrique SULEEERNEEY serie LEF

Méthode Caractrisioues Course Charge (kg) Vitesse
d'entrainement [mm]
10 4

| 4 |mAx.1500 20 |
LEFS25S| 504800 | 20 | 8 |MAX.900 12 |
ﬁ Entraine- 20 | 15 |MAX.450| 6 | Série
= - ment 30 | 5 |MAx1500| 24 | e
p?,rif.’:a LEFS32S [5021000] 40 | 10 |MAX.1000| 16 | +0.02 | sgrie | 119
* | Servomoteur. 45 | 20 |MAX500/ 8 | LEEE
ogée ourslebnche AC 30 | 7 |M AX A 500| 30 | Série
LEFS40S | 15021200| 50 | 15 |MAX.1000| 20 | LECSC
60 | 30 |MAX.500| 10 | Série
Guidage LEFB25S | 300a2000| 5 | LECSS
par LEFB32S|300a2500| 15 | — |MAX2000] 54 | +0.06 137
eourrole LEFB40S | 300a3000| 25 |

= Sauf longueur 20, 24, 30 mm

Driver Série LECS

Tension E/S parallele
Moteur - Nombre de

Modele a entrée . _
impulsionelle | LECSA 6 entrées 4 sorties o
(Pour codeur incrémentl) (optocouplées) | (optocouplées)
Modéle a entrée 1002120| 10 entrées 6 sortos
| ECaE Vea | (optocouplées) | (optocouplées) |
(Pour codeur absolu Servomoteur AC | (50/60 Hz) 148
Version CC-Link (100/200/400 W) | 200 a 230 ) .
(Pour codeur | LECSC Vea 4 entrées 3 sorties 255
absolu) (50/60 Hz)| (optocouplées) | (optocouplées)
Version SSCNETII . :
(Pour codeur | LECSS ol 3 sorties _
absolu) (optocouplées) | (optocouplées)
22
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I Version moteur pas a pas (servo/24 VDC)
Version servomoteur (24 vDC)

© Actionneur électrique / Entrainement par vis a billes série LEFS

Sélection de modeéle -+ revrrriiiiiii Page 25
Pour passer COMMANTE +rvrrrrrrarrnrii s Page 37
Caractéristiques .......................................... Page 39
CONSIIUCTION »+++r s v e e Page 41
DIimMensSioONS :ercreerrerteitaiiiiitiiiiiiiiieiiiieiiiiiais Page 43

© Actionneur électrique / Entrainement

par vis a billes série 11-LEFS

Caractéristiques de génération de particules (salle blanche) --------- Page 31
Sélection du modele (salle blanche)--------euae Page 33
Pour passer COMMANAE <+ rrrrrrrrnarreaaaaeaaaaees Page 51
Caractéristiques .......................................... Page 53
DIMENSIONS +-rerrrremrrrraae e aeaaaaeeaas Page 55

© Actionneur électrique / Entrainement par courroie Série LEFB

Sélection de MOdale ««revrrrrririiiiiii Page 25
Pour passer Commande «-«««+---+xsseererrneeenninnnn. Page 59
Caractéristiques ««------sserereeimrei Page 61
CONSHIUCHION «+#rvrrrrrrrrrrerie i Page 63
DIMENSIONS «++rrrrrenreeaa i Page 64
Précautions spécifiques au produit «----:--eeveeeeenns Page 66

© Controleur moteur pas a pas (Servo/24 VDC) /
Servomoteur (24 VDC)

Modéle programmabile /série LECP6/LECAG6 ------ Page 69

Kit de paramétrage du contréleur /LEC-W2--------- Page 78
Boitier de commande /LEC-T1 -+« veuveeeeenennne Page 79
Passerelle /Série LEC-G -+« +crvrrrnmaresremeeenannns Page 82

Contréleur sans programmation /serie LECP1 ---Page 85
Type a entrées impulsionnelles /série LECPA ------ Page 92
Kit de paramétrage du contréleur /LEC-W2--------- Page 99

Boitier de commande /LEC-T1 -+« xeeveeeeenennne Page 100
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I Version de Servomoteur AC

© Actionneur électrique / Entrainement par vis a billes série LEFS

Sélection de modeéle -+ i Page 103
Pour passer COMMANAE «+- v rrrrrrriar i Page 119
Caractéristiques .......................................... Page 120
CoNStrUCHON s+ sseerertrtratiiaiiiiiaiciiiiiaiiisieiiiaiennn Page 121
DIMENSIONS +xrvvrrrrrr e Page 123
Précautions spécifiques au produit «-«----eeeeeeeeneens Page 129

© Actionneur électrique / Entrainement

par vis a billes serie 11-LEFS

Caractéristiques de génération de particules (salle blanche) ---Page 111

Sélection du modele (salle blanche)- -« eeueae Page 113
Pour passer COMMANAE «rvrrrrrrarrin i Page 131
Caractéristiques .......................................... Page 132
DIimMenSIiONS ::rreerrerrenraimiiitiiiiiiiiiiiiisisiraaiaaas. Page 133

© Actionneur électrique / Entrainement par courroie Série LEFB

Sélection de modeéle -+ i Page 115
Pour passer COMMANAE +rvrrrrrrarriariii s Page 137
Caractéristiques .......................................... Page 138
CoNStIUCHON ++++vsrrrrrrreriniiiiiiiiiiiiiiiiiisiaaianas Page 140
DIimMensSioNs :ecrerrreitiiiaiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiciiiiiin Page 142

© Controleur de servomoteur AC Série LECS] ----- Page 148
Précautions spécifiques au produit «--------reeeeeiens Page 162

OSupport de guide série (11-) LEFG

Sélection de Modele -« -« vrrvrereniiiiii s Page 165
Pour passer COMMANTE ++-rrrrrrrrria it Page 167
DIimMensSiONS :crcrerrrertaiiaiiiiitiiiiiiiaieiiicieiiaiias Page 169




Moteur pas a pas (Servo/24 Vce) Servomoteur (24 vcc) 32
Entrainement par vis a billes 3 »
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Actionneur électrique/Modéle guidé
Entrainement par vis a billes /Série LEFS
Entrainement par courroie/Série LEFB

i

W

P
o 4

Sélection du modele «

Procédure de sélection

m Vérifiez le rapport charge-vitesse m Vérifiez le temps de cycle }m Vérifiez le moment admissible

Exemple de sélection

Conditions | Masse de la pibce -5 [k Condition d o 2 oit )
- . ° . ° .
d'utilisation asse de la piéce : 5 [kg] ondition de montage de la piece : 20 . [ [ [ [ [ [ [ [
eVitesse : 300 [mm/s] W \y |Pasde6:LEFS25B
o Accélération/décélération : 3000 [mm/s?] o g’ 15 1y
=] \
eCourse : 200 [mm] ;
[ — ‘ ‘ [ 510
®Sens de montage : horizontal, vers le haut §
L J o \ | [Pasde12
5 LEFS25A 1
m Vérifiez le rapport charge-vitesse. <Graphique du rapport vitesse-charge> (Pages 26 4 28) N
Sélectionnez le modele idéal en fonction de la masse et de la vitesse de la piéce, en vous référant au Oo 100 200 300 400 500 600 700
<graphique du rapport charge-vitesse> de la piéce. Vitesse : V [mm/s]
Exemple de sélection) Le LEFS25A-200 est sélectionné  titre d'exemple, en se basant sur le graphique  <Graphique du rapport vitesse~charge>

présenté ci-contre. (LEFS25/moteur pas a pas)

Vérifiez le temps de cycle.

Calculez le temps de cycle a l'aide Exemple de calcul) _ L
de la méthode de calcul suivante. T1 a T4 peut étre calculé de la fagon suivante. g
Durée de cycle : £ at /
; P ) _ _ _ > a2
Trouvez T en appliquant 'équation suivante. T1=V/a1 =300/3000 = 0.1 [s]. g / g \
—_ —_ — 9]
T=T1+T2+T3+T4[s] ‘ T3 =V/a2 = 300/3000 = 0.1 [s] 8 \Te[r:]ps
S
oT1 : Temps d'accélération et T3 : T2 = L-05 VV' (T +T3)
La durée de décélération peut étre obtenue T T2 T3 [T4
a partir de I'équation suivante. _ _200-0.5-300-(0.1+0.1)
- 300 L : Course [mm]
T1 =V/al [s] ‘ ’ T3 =V/a2 [s] ‘ =057 [s] -+ (condition d'utilisation)
_ V : Vitesse [mm/s]
T2 : La durée de vitesse constante peut étre T4=02[s] T
R ) T ) -+ (condition d'utilisation)
obtenue a partir de I'équation suivante. . s >
Par conséquent, le temps de cycle peut étre obtenu a1 : Accelération [mm/s<]
Too L-05-V-(T1+ T3)[S] de la fagon suivante. - (condition d'utilisation)
Vv ToT14+T2+T3+T4 a2 : Décélération [mm/s?]
_ -+ (condition d'utilisation)
*T4 : Le temps de réglage varie selon certaines =0.1+057+0.1+02
conditions comme, le type de moteur utilisé, la =0.97 [s] T1: Temps d'accélération [s]
charge et les données de positionnement. Par Temps écoulé avant d'atteindre la vitesse requise
conséquent, le temps de réglage doit étre T2 : Vitesse constante [s]
calculé de la fagon suivante. Temps écoulé quand I'actionneur fonctionne &
T4=02]s] vitesse constante
: T3 : Temps de décélération [s]
Vérifiez le moment du guide. 2000 Temps écoulé entre le moment ol la vitesse
_ \ constante commence a diminuer jusqu'a 'arrét
IS b . B
Mep £ 1500 —> \ T4: Tempsqarret’ [s] \ )
N = ' \\1,000 mm/sz\ Temps écoulé jusqu'a ce que le positionnement
m > 1\ ‘ soit terming
5 1000 3,000 mm/s?
L1 p
T SN
’ £ 500 Za N
B:{ g 5,000 mm/s? Sel __..-‘
0
3 . 0 5 10 15 20
Compte tenu des résultats trouvés ci-dessus, Charge [kg]

le modele choisi est finalement LEFS25A-200.

+Si le moteur pas a pas et les servomoteurs ne correspondent pas a vos spécifications, prenez également en compte les caractéristiques du Servomoteur AC (page 102).
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Graphique du rapport vitesse - charge (guide)

Moteur pas a pas (Servo/24 Vcc) LECP6, LECP1

Sélection du modele Série LE F

= Les valeurs présentées dans le graphique suivant correspondent & une force de mouvement de 100%.

LEFS16/Entrainement par vis a billes

c
o
=
(]
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‘0
(77}

du modele
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Série LEF

Graphique du rapport vitesse - charge (guide)

Moteur pas a pas (Servo/24 Vcc) LECPA

# Les valeurs présentées dans le graphique suivant correspondent & une force de mouvement de 100%.

LEFS16/Entrainement par vis a billes
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Graphique du rapport vitesse - charge (guide)

Servomoteur (24 Vcc)

Sélection du modele Série LE F
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du modele

# Les valeurs présentées dans le graphique suivant correspondent & une force de mouvement de 250%. Y
o
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Série LEF

Moment dynamique admissible

# Ce graphique indique a valeur du porte-a-faux admissible lorsque le centre de gravité du porte-a-faux de la pigce se déplace dans une direction. Lorsque le centre de gravité
de la piéce se déplace dans deux directions, reportez-vous aux informations du logiciel de sélection de I'actionneur électrique pour confirmation. http://www.sme.eu

Accélération/décélération 1000 mm/s2 ~ — — —3000 mm/s2  --e--ees 5000 mm/s?
= q q 3
O | Direction de la charge en porte-a-faux Modele
g m: Charge [kg]
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Précision de la table

Sélection du modele Série LE F

Coté B—

Parallélisme de déplacement [mm] (tous les 300 mm)
Modele [D Paraliélisme de (2) Parallélisme de
déplacement coté C déplacement cété D
par rapport au co6té A | par rapport au coté B
LEF16 0.05 0.03
LEF25 0.05 0.03
LEF32 0.05 0.03
LEF40 0.05 0.03

Note) Le parallélisme du déplacement ne tient pas compte de la précision
propre a la surface de montage.

Déplacement de la table (valeurs de référence)

0.08

0.06
=3
E
c
(0]

g 0.04
[0
[&]
ks
Q.
‘O
o

0.02

0

4F32

e |
/ (L =30 mm)
LEF25
(L=25 mm)/ /
LEF16 e
(L =20 mm) / LEF40

L=3
/) (-=37mm) |_—

/ —

/

/

100

200

Charge W [N]

300

400

500

Note 1) On mesure le déplacement avec une plaque d'aluminium de 15 mm fixée sur la table.
Note 2) Vérifiez I'espace et le jeu du guide séparément.
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du modele

LEFS

LEFB

[ Moteur pas a pas (Servo/24 VDC) / Servomoteur (24 VDC) \

I

LECA6
LECP6

‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

N LEFS }‘

Servomoteur AC

LEFB
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LEFG ‘ LECSO

récautions
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Actionneur électrique/Modele guidé
Entrainement par vis a billes /Série 11-LEFS

Caractéristiques de génération des particules

Méthode de mesure de la génération de particules

Les données sur la génération de particules pour les séries salle blanche SMC sont mesurées grace a la méthode de test suivante.

H Méthode de test (exemple)
Placez I'échantillon dans la chambre de résine acrylique et faites-le fonctionner tout en fournissant la méme
vitesse de débit d'air pur que le débit d'aspiration de I'appareil de mesure (28.3 I/min). Mesurez les variations de
concentration en particules sur la durée jusqu'a ce que le nombre de cycles atteigne le point indiqué.
La chambre est placée sur un plan de travail salle blanche équivalent a la norme ISO classe 5.

M Conditions de mesure

Volume interne 28.3L
Chambre = - : : — - — - - -
Qualité d'alimentation d'air Qualité identique a l'air d'alimentation du fonctionnement
Description Moniteur de poussiere laser (comptage automatique des particules avec la méthode de diffusion de la lumiére)
Appareil de .\ — -
Le diamétre minimum de particule mesurable 0.1 um
mesure
Débit d'aspiration 28.3 L/min
» Temps d'échantillonnage 5 min
Con@nhons Intervalle de temps 55 min
de réglage
Débit de I'air d'échantillonnage 1415L

Systéme de traitement de l'air

Filtres a gaz pour salle blanche -%

Plan de travail salle blanche
—— (norme ISO de classe 5)

[

L——> Débit de distribution & 28.3 /min Dépression au niveau
[>de l'orifice du vide

] , .
1> Moniteur de poussiere laser |
dj] ] " (Débit d'aspiration & 28.3 limin)

|

Circuit de mesure de la éénératioh de partibules

B Méthode d'évaluation
Pour obtenir les valeurs de concentration en particules, la valeur accumulée Nete 1) des particules, capturée toutes
les 5 minutes par le moniteur de poussiére laser, est convertie dans la concentration de particules tous les 1 m3.
Lors de la détermination des degrés de génération de particules, on tient compte de la limite de confiance
supérieure de 95 % de la concentration moyenne en particules (valeur moyenne), lorsque chaque spécimen
fonctionne pendant un nombre de cycles prédéfini Note 2,
Les plages du graphique indiquent la limite supérieure de confiance a 95% de la concentration moyenne en
particules d'un diamétre compris dans la plage de I'axe horizontal.

Note 1) Echantillonnage du débit d'air : Nombre de particules contenues dans 141.5 | d'air
Note 2) Actionneur : 1 millions de cycles
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Caractéristiques de la génération de particules Série 1 1'LE F S

Caractéristiques de la génération de particules
Moteur pas a pas (Servo/24 Vcc), Servomoteur (24 Vcc)
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Moteur pas a pas (Servo/24 Vcc)

Actionneur électrique/Modeéle guidé

Moteur pas a pas (Servo 24 Vico) Servomoteur (24 Vcc)

Entrainement par vis a billes/Série 11-LEFS
Sélection du modele

Graphique du rapport vitesse - charge (guide)

« Les valeurs présentées dans le graphique suivant correspondent a une force de mouvement de 100%.

11-LEFS16/Entrainement par vis a billes

Horizontal Vertical
12 ] T 12
10 Pas;de 5: 11-LEFS16B 10
2 s 2 s
= Pas de 10: 11-LEFS16A =
g S~ &
e 4 S S 4 Pas de 5: 11-LEFS16
O O | |
T
2 2 Pas de 10:|11-L|EFS|16A
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
11-LEFS25/Entrainement par vis a billes
Horizontal Vertical
T T T 1
20 Pas de 6: 11-LEFS258 20
2 15 2 15 : 11-LEFS258
= =
g 10 2 10
s s
(@] o
5 A Pas de 12: 11-LEFS25A— 5
Pas de 12: 11-LEFS25A
0 ] 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
11-LEFS32/Entrainement par vis a billes
Horizontal Vertical
%0 ok 11 ersao %0
Pas de 8: 11-LEFS3
40 | 40
g g
= 30 = 30
= ~ =
[0} ~ [0}
g 20 ™. Pas de 16: 11-LEFS32 © 20 Pas de 8: 11-LEFS328
s 5
10 ™ 10
N Pas de 16: 11-LEF83|2A_
0 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
11-LEFS40/Entrainement par vis a billes
Horizontal Vertical
T T T T T
60 Pas de 10: 11-LEFS408 60
50 50
g g
> 40 z 40
s 30 —\_Pas de 20: 11-LEFS40A- s 30
IS IS
S5 20 \\ S 20
NC Pas de 10: 11-LEFS40B
10 N 10 i i
N
0 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
33

O
2




Graphique du rapport vitesse - charge (guide)

Servomoteur (24 Vcc)

Sélection du modele Série 1 1'LEF S

* L es valeurs présentées dans le graphique suivant correspondent & une force de mouvement de 250%.

Modele pour salle blanche

11-LEFS16A/Entrainement par vis a billes
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du modele
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LEFB

| Moteur pas a pas (Servo/24 VDC) / Servomoteur (24 VDC) |
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récautions
spécifiques
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seérie 11-LEFS

. .. # Ce graphique indique a valeur du porte-a-faux admissible lorsque le centre de gravité du porte-a-faux de la pigce se déplace dans une direction. Lorsque le centre de gravité
Moment dynam ique admissible piéce se déplace dans deux directions, reportez-vous aux informations du logiciel de sélection de I'actionneur électrique pour confirmation. http:/lwww.sme.eu
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Actionneur électrique/Modele guidé

Entrainement par vis a billes

Série LEFS

LEFS16, 25, 32, 40

Pour passer commande

Moteur pas a pas (servo/24 Vbe)
Servomoteur (24 vbc)

C€ N

@ rreci

LEFS

200

S

O Taile

sion
— Standard 16
H | Modéle de haute précision 25
32
9 Position de montage du moteur 40
—_ Axial
R | Paralléle coté droit
L |Parallele coté gauche
6 Pas de vis [mm]
Symbole | LEFS16 | LEFS25 | LEFS32 | LEFS40
H — 20 24 30
A 10 12 16 20
B 5 6 8 10
@ Course [mm]
50 50
a a
1200 1200

= Reportez-vous au tableau des courses compatibles.

e Option du moteur

Sans option

B

Avec frein

@ Butée bande externe

Standard

N

Butée bande externe type a galet (sans graisse)

Tableau des courses compatibles

HI25/RI B
00000

6 00 o

1][6P][1
0 oe

GType de moteur
Taille admissible Controleur
Symbole Type compatible
LEFS16 | LEFS25 | LEFS32 | LEFS40 P
Moteur pas a pas LECPS
_ Y [ [ [ ] LECP1
(Servo/24 VDC) LECPA
A Servomoteur PY PY _ — LECA6
(24 VDC)
/\Précaution

[Produits conformes a la norme CE]

(D La conformité CEM a été testée en combinant la série des actionneurs électriques LEF avec
celle des contréleurs LEC.
La conformité CEM dépend de la fagcon dont le client a configuré son panneau de commande
avec ses autres équipements et cables électriques. Par conséquent, la conformité a la directive
CEM ne peut pas étre certifiée pour les composants SMC incorporés a I'équipement du client
sous conditions de fonctionnement actuelles. Le client doit vérifier la conformité de ses
machines et de son équipement dans son ensemble.
(2 En ce qui concerne les caractéristiques du servomoteur (24 VDC), la conformité CEM a été
testée a l'aide d'un kit de filtre anti-parasites (LEC-NFA) Reportez-vous en page 77 pour le kit
de filtre anti-parasites. Reportez-vous au mode d'emploi de la série LECA pour l'installation.
[Produits conformes a la norme UL]
Lorsque la conformité a la norme UL est requise, le moteur électrique et le contrdleur doivent étre
utilisés avec une alimentation de classe 2 UL1310.

@ : Standard
Voo C°”[?nsrﬁ] 50 {100 (150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 1100 | 1200 z'lzgjn?;ec‘f;r;?
LEFS16 | © | e o o | e o o | @ e |0 — | —|—|—|—|—-[=-]=1= — = 50 a 500
LEFS25 | © | @ | ®© © | o o o o e o o e o o | e e —|—|— — = 50 2 800
LEFS32 o | o  ® © | o o o o o o o o o o o o o o e — =1 s0a1000
LEFS40 | — |— ||o | o | o oo | o oo o |0 0o 0|0 0o 0 0|0 ® | ®| 15021200
= Veuillez consulter SMC pour les courses non standard, qui sont fabriquées sur commande.

L'actionneur et le controleur sont vendus ensemble.

Vérifiez que la combinaison du contréleur et de I'actionneur est correcte.
<Controdlez les points suivants avant toute utilisation.>

(D Vérifiez le numéro du modele sur I'étiquette de I'actionneur. Il doit étre identique au
numeéro figurant sur I'étiquette du contréleur.

(2 Vérifiez la compatibilité de la configuration E/S parallgle (NPN ou PNP).

= Reportez-vous au manuel d'utilisation des produits. A télécharger sur notre site Web : http://www.smc.eu
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Actionneur électrique/Modéle guidé

Entrainement par vis a billes

Série LEFS

@Type de cable pour I'actionneur*!

—_ Sans cable
S Cable standard*?
R Cable robotique (céble flexible)

«1 Le cable standard doit étre utilisé dans le cas
d'une application statique. Pour une application
en dynamique, utiliser le cable robotique.

«2 Disponible uniquement pour le moteur pas a
pas.

@ Longueur de cable de I'actionneur [m]
Sans cable
1.5
3
5
re
10°
15"
20*

= Fabriqué sur commande (Céble robotique uniquement)
Reportez-vous aux caractéristiques Note 2) en

O m> wuw =

m Type de contréleur! @ Longueur du cable E/S”, Connecteur de communication
—_ Sans controleur —_ Sans cable (sans connecteur de communication)™®
6N LECP6/LECAG6 NPN 1 1.5m
6P (Modeéle programmable) PNP 3 3m®
1N LECP1%2 NPN 5 5m*
1P | (Controleur sans programmation) | PNP 1 Ne pas renseigner cette section si l'option
AN LECPA2*3 NPN « Sans contréleur » a été sélectionnée a la

. . ) section précédente.
AP | (Version entrées impulsionnelles) | PNP Reportez-vous 4 la page 77 (pour LECP6/

=1 Pour des informations détaillées sur les
contréleurs et moteurs compatibles,
reportez-vous aux contréleurs compatibles
ci-dessous.

%2 Disponible uniquement pour le moteur pas a
pas.

=3 Lorsque les signaux impulsionnels sont en
collecteur ouvert, commandez la résistance
de limite de courant séparément (LEC-PA-
R-0J0) a la page 95.

@ Montage du contréleur
Montage par vis

pages 39 et 40.

Contréleur com

patible

D

Montage sur rail DIN*

LECA®), la page 91 (pour LECP1) ou a la
page 98 (pour LECPA) si un cable E/S est
requis.

*2 Lorsque qu'un contréleur de type LECPA est
sélectionné, ces longueurs ne sont pas
utilisables en collecteur ouvert.

Support de guide /Série LEFG
Un support de guide congu pour -1
supporter des pieces — :

présentant un porte-

* Rail DIN non inclus. A commander séparément.

a-faux significatif. =
A

Type

Modele programmable

Modeéle programmable

Contréleur sans
programmation

Version entrées
impulsionnelles

Série

LECP6

LECA6

LECP1

LECPA

Caractéristiques

Saisie des valeurs (données de positionnement)
Contrdleur standard

Permet de configurer le fonctionnement
(données de positionnement) sans
recourir a un ordinateur ou & un boitier
de commande

Fonctionnement a signaux
impulsionnels

Moteur Moteur pas a pas Servomoteur Moteur pas a pas
compatible (Servo/24 VDC) (24 VDC) (Servo/24 VDC)

Nombre maximum de . .

données de positionnement 64 points 14 points -
Tension d’alimentation 24VDC

Page de référence 69 69 | 85 92

ZSNC
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LEFB

[ Moteur pas a pas (Servo/24 VDC) / Servomoteur (24 VDC

[
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[
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série LEFS

Caractéristiques
Moteur pas a pas (servo/24 VDC)
Modele LEFS16 LEFS25 LEFS32 LEFS40
Course [mm] Note 1) 50 a 500 50 a 800 50 a 1000 150 a 1200
Course . LECPG/LECP1| 14 15 12 25 30 20 45 50 25 55 65
Horizontal
[mm] Note 1) LECPA 9 10 10 20 20 15 40 45 20 50 60
Vertical 2 4 0.5 7.5 15 4 10 20 2 2 23
Jusqu'a’500 | 102700 | 52360 |20a1100| 122750 | 64400 [24a1200 | 164800 | 8a520 |30a 1200|204 1000 | 10 & 300
501 a 600 — — 202900 | 12a540| 64270 [24a1200 | 162800 | 82400 |30a1200|20a 1000 | 10 & 300
Type de 601 a 700 - - 20a630|12a420 | 62230 |24a930|16a620| 8a310 |30a1200 | 202900 | 10 a 300
contréleur : Vitzostgz) Plage de | 701 a 800 — — 20a550|12a330| 62180 |24a750|16a500| 8a250 |30a1140 |20a760 | 10 a 300
LECPS, [mm/s] |course | 801 a 900 — — — — — 242610 | 16a410| 84200 [304930 |20a620 | 10a 300
LECP1 90121000 — — - — —  |242500(164340| 84170 | 302780 | 204520 | 102250
= 1001 a 1100 - - - - —_ - - - 30a660 |20a440|10a220
o 1101 21200 — — — — — — — — 30a570{20a380|10a190
§ Jusqu'a500 | 102500 | 52250 2041000 | 122500 | 6&250 [24a1200 | 164500 | 82250 |30a500 |20a500 |10 & 250
fé 501 a 600 — — 2024900 | 12a500 | 64250 (2421200 | 164500 | 8a250 | 30a500 | 204500 |10 a 250
g 601 a 700 - - 20a630|12a420 | 62230 |24a930|16a500| 8a250 |30a500 |20a500 |10a250
@ I\éﬁfrgleeur Vitoses |Plagede | 7012800 | — — |20a550 | 124330 | 64180 [24a750 | 164500 | 84250 |304a500 | 204500 | 104250
_5— LECPA [mm/s] |course | 801 & 900 — — — — — 242610 | 16a410| 84200 [30a500 | 20a500 | 10 a 250
_'g 901 a 1000 — — — — — 242500 | 16a340| 84170 [304a500 | 20 2500 | 10 a 250
% 1001 a 1100 — — — — — — — — 30 a500 |20a440|10a220
g 1101 21200 — — — — — — — — 30a500|20a380|10a190
O | Accélération/Décélération max. [mm/s2] 3000
Répétitivité de | Standard +0.02
positionnement [mm] Nodélede haute précison +0.015 (pas de vis H : +0.02)
Mouvement perdu [mm] | Standard 0.1 max.
Note 3) Modéle de haute précison 0.05 max.
Pas de vis [mm] 10 [ 5 20 [ 12 [ 6 [ 24 | 16 | 8 [ 3 [ 20 [ 10
Résistance aux impacts/vibrations [m/s2] Note 4) 50/20
Type d'action Vis a billes (LEFSO), Vis & billes + courroie (LEFSOIF)
Type de guidage Guide linéaire
Plage de température d'utilisation [°C] 5340
Plage d'humidité ambiante [% HR] 90 max. (sans condensation)
Taille du moteur 028 042 [ [156.4
§ - Type de moteur Moteur pas a pas (servo/24 VDC)
2¢| Codeur Phase A/B incrémentales (800 impulsions/rotation)
:_g*g Tension nominale [V] 24 VDC £10%
§ 2 Consommation électrique [W] Note 5) 22 38 50 100
S | Consommation électrique en veile pendant e fonctionnement [W] \oe i 18 16 44 43
Consommation électrique max. instantanée [W] Note 7) 51 57 123 141
§_§ Type Note 8) Frein activé par manque de courant
$ 8| Effort de maintien [N] 20 39 47 [ 78 [ 157 72 | 108 [ 216 75 [ 113 [ 225
'§'_§ Consommation électrique [W] Note 9) 2.9 5 5 5
83 Tension nominale [V] 24 VDC £10%
Note 1) Consulter SMC pour toutes les courses non standard car elles sont produites en tant qu’exécutions spéciales.

Note 2) La vitesse varie selon le type de controleur et la charge. Reportez-vous au « Graphique du rapport charge—vitesse de la piéce (guide) » en pages

26 et 27.

De plus, si la longueur de cable dépasse de 5 m, il diminuera jusqu'a 10 % tous les 5 métres.
Note 3) Une valeur de référence pour la correction d'une erreur dans une opération réciproque.

Note 4) Résistance aux chocs : Aucun dysfonctionnement n'a été observé lors du test de I'actionneur avec un appareil de test de chute dans les directions
axiale et perpendiculaire sur la vis principale. (Test réalisé avec l'actionneur a I'état initial.)
Résistance aux vibrations : Aucun dysfonctionnement n'a été observé lors du test de I'actionneur a un balayage de fréquences de 45 a 2000 Hz.
Test réalisé en direction axiale et perpendiculairement a l'axe de la vis. (Test réalisé avec I'actionneur a I'état initial.)
Note 5) Consommation électrique (controleur inclus) de I'actionneur en service.
Note 6) Consommation électrique en veille (contréleur compris) lorsque I'actionneur est arrété sur une position prédéfinie alors qu'il est en service.

Note 7) Consommation électrique maximum instantanée (contréleur inclus) lorsque I'actionneur est en fonctionnement. Cette valeur peut servir a la

sélection de I'alimentation.

Note 8) Avec frein uniquement
Note 9) Tenir compte de la consommation électrique du frein dans la définition de I'alimentation électrique.
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Actionneur électrique/Modéle guidé
Entrainement par vis a billes

série LEFS

Type d'action

Vis a billes (LEFSO), Vis & billes + courroie (LEFSOT)

Caractéristiques
Servomoteur (24 VDC)
Modeéle LEFS16A LEFS25A
Course [mm] Note 1) 50 a 500 50 a 600
Charge Note 2) Horizontal 7 10 5 11 18
s | [kdl Vertical 2 4 1 25 5
2 | Vitesse [mm/s] Note 2) 1a500 1a250 22800 2a500 1a250
_5 Accélération/Décélération max. [mm/s?] 3000
S | Repatiivite de Standard +0.02
g positionnement [mm] | Modéle de haute précision +0.015 (pas de vis H : +0.02)
3 Mouvement perdu Standard 0.1 max.
2 | N3 [mm] Modéle de haute précision 0.05 max.
3 | Pas de vis [mm] 10 | 5 | 20 | 12 [ s
‘% Résistance aux impacts/vibrations [m/s2] Note 4) 50/20
5

Type de guidage

Guide linéaire

Plage de température d'utilisation [°C] 5a40
Plage d'humidité ambiante [% HR] 90 max. (sans condensation)
Taille du moteur 28 042
@ Sortie du moteur [W] 30 36
2 9| Type de moteur Servomoteur (24 VDC)
:’Z 3— Codeur Phase A/B incrémentales (800 impulsions/rotation)/phase Z
‘% § Tension nominale [V] 24 VDC £10%
g ‘@| Consommation électrique [W] Note 5) 63 [ 102
o Consommation lectrique en veille pendant e fonctionnement [W] Noe¢l Horizontal 4/Vertical 9
Consommation électrique max. instantanée [W] Note7) 70 \ 113
§§ Type Note 8) Frein activé par manque de courant
23| Effort de maintien [N] 20 39 47 78 157
gg Consommation électrique [W] Note 9) 2.9 5
S g | Tension nominale [V] 24 VDC +10%

[0)

zz

o
= =
o @

De plus, si la longueur de céble dépasse de 5 m, il diminuera jusqu'a 10 % tous les 5 métres.
Note 3) Une valeur de référence pour la correction d'une erreur dans une opération réciproque.

Note 4) Résistance aux chocs : Aucun dysfonctionnement n'a été observé lors du test de l'actionneur avec un appareil de test de chute dans les directions

axiale et perpendiculaire sur la vis principale. (Test réalisé avec I'actionneur a I'état initial.)
Résistance aux vibrations : Aucun dysfonctionnement n'a été observé lors du test de I'actionneur a un balayage de fréquences de 45 a 2000 Hz.

Test réalisé en direction axiale et perpendiculairement a l'axe de la vis. (Test réalisé avec I'actionneur a I'état initial.)

Note 5) Consommation électrique (contréleur inclus) de I'actionneur en service.
Note 6) Consommation électrique en veille (contréleur compris) lorsque I'actionneur est arrété sur une position prédéfinie alors qu'il est en service.
Note 7) Consommation électrique maximum instantanée (contréleur inclus) lorsque I'actionneur est en fonctionnement. Cette valeur peut servir a la

sélection de l'alimentation.
Note 8) Avec frein uniquement

Note 9) Tenir compte de la consommation électrique du frein dans la définition de I'alimentation électrique.

1) Consulter SMC pour toutes les courses non standard car elles sont produites en tant qu’exécutions spéciales.
2) Reportez-vous au « Graphique du rapport charge-vitesse de la piece (guide) » en page 28, pour plus de détails.

Masse

Série LEFS16
Course [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Masse du produit [kg] |0.83|0.90|0.98|1.05|1.13|1.20|1.28 | 1.35| 1.43 | 1.50
Masse supplémentaire avec frein [kg] 0.12

Série LEFS25
Course [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
Masse du produit [kg] | 1.70| 1.84 | 1.98 |2.12 |2.26 | 2.40 | 2.54 | 2.68 | 2.82 | 2.96 | 3.10 | 3.24 | 3.38 | 3.52 | 3.66 | 3.80
Masse supplémentaire avec frein [kg] 0.26

Série LEFS32
Course [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000
Masse du produit [kg] |3.15|3.35|3.55|3.75 |3.95 | 4.15|4.35 (455 | 4.75 | 495 | 5.15 | 5.35 | 5.55 | 5.75 | 5.95 | 6.15 | 6.35 | 6.55 | 6.75 | 6.95
Masse supplémentaire avec frein [kg] 0.53

Série LEFS40
Course [mm] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 |1000|1100|1200
Masse du produit [kg] |5.37 | 5.65|5.93 |6.21 |6.49 |6.77 |7.15|7.33|7.61|7.89|8.17 |8.45|8.73|9,01 | 9.29 | 9.57 | 9.85|10.13(10.69|11.25
Masse supplémentaire avec frein [kg] 0.53
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série LEFS

Construction : Type moteur en ligne

LEFS16, 25, 32

A—=

s

o

C

—

)

191

o oo 4/
D |
o o o 5 !
®
A~
o= s
AN N ‘ |
G {—" | (@]
i o+
A !
9
\ [N
S 5o ® @ﬁ / /
N 3 1 ! | —
@ ®
_ ® ® & 9
A-A
N° Description Matiere Note N° Description Matiere Note
1 |Corps Alliage d'aluminium Anodisé 11 | Support du moteur Alliage d'aluminium Revétement
Glissiere — 12 | Raccord —
Bloc de vis a billes — 13 | Couvercle du moteur Alliage d'aluminium Anodisé
4 Axe de connexion| LEFS16, 25, 32 . 14 | Fond avant Alliage d'aluminium Anodisé
Entretoise |LEFS40 15 | Moteur —_
5 |Table Alliage d'aluminium Anodisé 16 | Coussinet en caoutchouc NBR
6 |Plaque d'obturation Alliage d'aluminium Anodisé 17 | Butée de la bande Acier inox
7 |Butée de la bande externe | Résine synthétique 18 | Bande externe Acier inox
8 |Boitier A Alliage d'aluminium Revétement 19 | Aimant de joint —
9 |Boitier B Alliage d'aluminium Revétement 20 | Roulement —
10 |Butée du roulement Alliage d'aluminium 21 | Roulement —
41
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Construction : Type moteur paralléle

Actionneur électrique/Modéle guidé
Entrainement par vis a billes

Série LEFS

Sélection
u modele

)]
;

LEFS

[ Moteur pas & pas (Servo/24 VDC) / Servomoteur (24 VDC

pm—
[11]
LL
L
-l
 S—
Ii"ll ﬁHﬂ?\ 0w
36
@ ® = Db
QA P - -
ﬁ © > \\ | i @Q b [} ‘F T © ﬂ G
\ 1
v o
T 1 T ’ ’ ’ ’ ’ ’ T u
® of a 6 o o b A -
Q\\‘ o) Vs : / s 1/ A\
-
o
\ O
L
-l
<
S
D-D Avec frein w
! -
o 5 N
7 ‘ J o
h =
s il
L
ET H = w
& ; ! \ b h
5
O
<
3
‘g —
o
c
&
Nomenclature m
N° Description Matiere Note N° Description Matiere Note h
1 [Corps Alliage d'aluminium Anodisé 15 |Plaque du couvercle Alliage d'aluminium Revétement .|
2 |Glissiere — 16 |Entretoise de la table Alliage d'aluminium | Revétement (seulement LEFS32)
3 |Axe de la vis a billes — 17 |Moteur — |
4 |Ecrou de vis a billes — 18 |Couvercle du moteur Résine synthétique T
5 |Table Alliage d'aluminium Anodisé 19 | Couvercle du moteur avec frein | Alliage d'aluminium Anodisé (7))
6 |Plaque d'obturation Alliage d'aluminium Anodisé 20 |Butée de la bande Acier inox O
7 |Butée de la bande externe | Résine synthétique 21 |Bande externe Acier inox IilJ
8 |Boitier A Alliage d'aluminium Revétement 22 |Roulement — —
9 |Boitier B Alliage d'aluminium Revétement 23 |Roulement — (O]
10 |Butée du roulement Alliage d'aluminium I'ulj
11 |Plaque de retour Alliage d'aluminium Revétement Piéces de rechange/courroie -l
12 |Poulie Alliage d'aluminium N° Taille Référence
13 |Poulie Alliage d'aluminium 16 LE-D-6-1 g §§
25 LE-D-6-2 5838
14 35a
32 LE-D-6-3 o83
w
40 LE-D-6-4 =

O
5
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érie LEFS

Dimensions|: Moteur en ligne

LEFS16
3H9 (*8%°)
nxo3.5 < prof. 3
vI i T T T |
(<) 1 H - === |
\ 180 8
D x 100 (= E) F
| B
L Longueur du cable = 250
(37) \A (\distance de déplacement de la table) Note2)  \37
7 | np| Course asml (110) (24) 65
4 2] riging] Note 4) Origine Nete3) 2]
-1 m‘ T ‘ Cable moteur (2 x 95)
Ik iny =
3l 2
Moteur  Servo- Option du moteur : Avec frein ?l;gfrh S':“Gd?ge 7
pas apas moteur (152) Longueur du cable = 250 o
15 15
65
Al
E sl H S /‘ —
20 Céble de frein (3.5)
#3H9 (+8.025) (72)
Plan de référence pour "o ) rof. 3 40
le montage du corps 4xM¥ x0.7 24 ©
prof. taxaudage 6.4 \{ ' Y
(1 ll\ ® 1 9 ® > 1Y
| — B :
—= = 5 oA t
i 3H9 (+8.025
Q@ prof. 3
|
\
\
\
Note 1) Lors du montage de I'actionneur a l'aide du plan de référence pounle
montage, ajustez la hauteur de la surface ou de la goupille opposée\sur
2 mm min. en raison du chanfreinage R\ (Hauteur recommandée : 5mm)
Note 2) Plage de distance dans laquelle la table peut se déplacer lorsqu'el
retourne a l'origine. Veillez a ce que la\piece montée sur la table ne
géne pas les pieces et les équipements autour de la table.
Note 3) Position aprées retour a l'origine.
Note 4) Le nombre entre parenthéses indique I'endroit auquel le sens de
retour a l'origine a changé.
Dimension [mm]
Modele L_ | Al B|n|D|E|F
Sans frein | Avec frein
LEFS1601-500] 247 289 56 130 4 — — 15
LEFS1601-10000 | 297 339 106 180 4 — —
LEFS16-15000 | \347 | 389 | 156 | 230 4 | -
LEFS1601-200C1 | 397 439 206 | 280 6 2 200
LEFS1600-25000 | 44y [ 489 | 256 | 330 6 2
LEFS1601-300C1 | 497 539 306 | 380 8 3 300 40
LEFS161-350C] 547 589 356 430 8 3
LEFS1601-40000] | 597 639 406 | 480 10 4 400
LEFS161-4500] 647 689 456 530 10 4
LEFS161-500C1 | 697 739 506 | 580 12 5 500
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Actionneur électrique/Modéle guidé
Entrainement par vis a billes

Dimensions : Moteur en ligne

Série LEFS

ZSNC

LEFS25
3H9 (+8,025)
N xo4.5 < prof. 3
© ) \ \
<
[ 120 10
D x 120 (= E) F
B
L Longueur du céble = 250
\‘L (52) _ _A (distance de déplacement de la table) Nte2) 52 58
(56) [54] Course 54 (56)] (115.5) - (24) 65 a8
\m\ Origine] Note 4) Origing Note 3 2[4] r )
T T 1 Cable moteur (2 x 85) © ©
© | S
S LY
ol ¥ 6
5] M4 x 0.7
Moteur  Servo- Option du mo : Avec frein prof. taraudage
pas a pas moteur (160.5) tengueur du cable = 250 8 (borne F.G.)
15 15
[
B < ( —
= - =
20 Cable de frein (23.5)
o3H9 (*5:9%%) (102)
Plan de référence pour Mo 1) prof. 3 64
le montage du corps 4xM5x0.8 45
prof. taraudage 8.5 ®
® = = @- = = ® = 3 —
[ - = -
|
H ® ® B © iﬂ-
2 ﬂ 3H9 (+8.025)
prof. 3
Note 1) Lors du montage de l'actionneur a I'aide du plan de référence pour le
montage, ajustez la hauteur de la surface ou de la goupille opposée sur
2 mm min. en raison du chanfreinage R. (Hauteur recommandée : 5mm)
Note 2) Plage de distance dans laquelle la table peut se déplacer lorsqu'elle
retourne a l'origine. Veillez a ce que la piece montée sur la table ne
géne pas les pieces et les équipements autour de la table.
Note 3) Position apres retour a l'origine.
Note 4) Le nombre entre parenthéses indique I'endroit auquel le sens de
retour a l'origine a changé.
Dimensions [mm]
Modele L Al B|n|D|E|F
Sans frein | Avec frein
LEFS2501-5000 285.5 | 330.5 56 160 4 — — 20
LEFS2501-100C] | 335.5 | 380.5 | 106 210 4 — —
LEFS25(1-1500] | 385.5 | 430.5 | 156 260 4 — —
LEFS2501-200C] | 435.5 | 480.5 | 206 310 6 2 240
LEFS2501-2500(] | 485.5 | 530.5 | 256 360 6 2 240
LEFS25(1-300C] | 535.5 | 580.5 | 306 410 8 3 360
LEFS251-350] | 585.5 | 630.5 | 356 460 8 3 360
LEFS2501-400C] | 635.5 | 680.5 | 406 510 8 3 360
LEFS25(1-450(] | 685.5 | 730.5 | 456 560 10 4 480 35
LEFS2501-500C] | 735.5 | 780.5 | 506 610 10 4 480
LEFS2501-550] | 785.5 | 830.5 | 556 660 12 5 600
LEFS25(1-600[] | 835.5 | 880.5 | 606 710 12 5 600
LEFS2501-650C] | 885.5 | 930.5 | 656 760 12 5 600
LEFS250C1-700C] | 935.5 | 980.5 | 706 810 14 6 720
LEFS25(1-750C] | 985.5 | 1030.5 | 756 860 14 6 720
LEFS25C1-800C] | 1035.5 | 1080.5 | 806 910 16 7 840
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série LEFS

Dimensions : Moteur en ligne

LEFS32

5H9 (+g.oso)
nxo55 o prof. 5
- LY
ol R _l _ [ 4%%
(o] T T 0
150
D x 150 (= E) 15
B 15
L Longueur du cable = 250
70 (62) A (distance de déplacement de la table) e 62
48 10| | (66)[64 Course sl | (142) (24) 65
! 412] [Origine] Note ) Origine "3 #| - 2 [4]
© 5 . S & T T I H |
S| * ~
* T = o - — ]
75 ® o G Cable moteur (2 x @5)
M4 x 0.7 S
prof. taraudage 8 (borne F.G.)
Moteur Servo- Option du moteur : Avec frein
pas a pas moteur (194) Longueur du cable = 250
15 15 65
o o /
(8] N
=) <
(8 [aV)
20 24 Cable de frein (23.5)

Note 1) Lors du montage de l'actionneur a I'aide du plan de référence pour le

Montage du corps Note 1)
Plan de référence

o5H9 (*5.°%)

montage, ajustez la hauteur de la surface ou de la goupille opposée sur
2 mm min. en raison du chanfreinage R. (Hauteur recommandée : 5mm)
Note 2) Plage de distance dans laquelle la table peut se déplacer lorsqu'elle

retourne a l'origine. Veillez & ce que la piéce montée sur la table ne

géne pas les pieces et les équipements autour de la table.
Note 3) Position apres retour a l'origine.

Note 4) Le nombre entre parenthéses indique I'endroit auquel le sens de
retour a l'origine a changé.

45

prof. 5 (122)
4xM6x 1 70
prof. taraudage 9.9 \1\44_2,1 3
I N = - I S= —f . + J—
\_\‘ | [ S —
I ) © —
3 2 5Ho (4%
prof. 5
Dimensions [mm]
Modle L A | B | n|D|E
Sans frein | Avec frein
LEFS3201-50C] 332 384 56 180 4 — —
LEFS32[1-100C] 382 434 106 230 4 — —
LEFS321-150C] 432 484 156 280 4 — —
LEFS321-200C] 482 534 | 206 330 6 2 300
LEFS32[1-250C] 532 584 | 256 380 6 2 300
LEFS32[1-300C] 582 634 | 306 430 6 2 300
LEFS321-350C] 632 684 | 356 480 8 3 450
LEFS321-400C] 682 734 | 406 530 8 3 450
LEFS321-450C] 732 784 | 456 580 8 3 450
LEFS32[1-500C] 782 834 | 506 630 10 4 600
LEFS32[1-550C1] 832 884 | 556 680 10 4 600
LEFS32[1-600C] 882 934 | 606 730 10 4 600
LEFS321-650C] 932 984 | 656 780 12 5 750
LEFS32[1-700C] 982 | 1034 | 706 830 12 5 750
LEFS321-75000 | 1032 | 1084 | 756 880 12 5 750
LEFS32[1-800[] | 1082 | 1134 | 806 930 14 6 900
LEFS32[1-850[] | 1132 | 1184 | 856 980 14 6 900
LEFS32[1-900C] | 1182 | 1234 | 906 1030 14 6 900
LEFS32[1-950] | 1232 | 1284 | 956 1080 16 7 1050
LEFS32(1-1000C1| 1282 | 1334 | 1006 1130 16 7 1050
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Actionneur électrique/Modéle guidé e
Entrainement par vis a billes Série LEFS

c 2@
o9
S o
KT
e
- - - . o
Dimensions : Moteur en ligne —
— (&)
o
>
LEFS40 S|P
N x06.6 6Ho (0°) ] L
prof. 6 3 L
N~
& 3 A@ g -1
© { Al S Ty 2
I = a
P p—
150 15 §
D x 150 (= E) 60 g
B % om
S|
-« | LWL
L Longueur du céble = 250 § -l
(86) A Distance de déplacement de la table \o¢2 86 g
13 | | (90) (88 Course 88 (90)] (165) (3.1) % =
Origing] Note4)  Origine Note3)
42 2[4
[2] | [4] g 65 61 ©©
e TR : <0
2 = 7 * ; i o 00
W < | e LY RE i
|9 Cable moteur (2 x 85) ! 5‘
[} 8
© T \M4x0.7
prof. taraudage 8 <?
Option du moteur : Avec frein (borne F.G.) (&)
(214) Longueur du céble = 250 L
15 5 -
' "
o gp—
NSV v
& o
Cable de frein (93.3) (&)
20 Cable moteur (2 x 05) |i|J
26H9 (+8.030) (1 70)
Plan de référence pour Nete prof. 7 106
le montage du corps 4xM8x125 60 © <
~_Prof. taraudage 18N\ N> 3 o
——— e+ o
]
ﬂ I —— -
- o S o —
N "\l Ho (+0050) o
prof. 7
Note 1) Lors du montage de I'actionneur a l'aide du plan de référence pour w
le montage, ajustez la hauteur de la surface ou de la goupille h
opposée sur 2 mm min. en raison du chanfreinage R. (Hauteur |
recommandée : 5mm) 2
Note 2) Plage de distance dans laquelle la table peut se déplacer -
lorsqu'elle retourne a l'origine. Veillez a ce que la piece montée 20
sur la table ne géne pas les piéces et les équipements autour Dimensions [mm] g
de la table. L S
Note 3) Position aprés retour a l'origine. Modéle Sans e | Aveofiam A B n D E 3 m
Note 4) I&g rr:t)g:jt;rae lar::g?ngzirﬁsggs indique I'endroit auquel le sens LEFS40-1500] 506 555 156 328 7 — 150 o
' LEFS4001-200C] 556 | 605 | 206 | 378 6 2 300 TT]
LEFS4001-250C] 606 655 256 428 6 2 300 —
LEFS4001-300C] 656 705 306 478 6 2 300
LEFS4001-3500] 706 755 356 528 8 3 450 |
LEFS4001-400C] 756 805 406 578 8 3 450 —
LEFS4001-4500] 806 855 456 628 8 3 450 (%
LEFS4001-500C] 856 905 506 678 10 4 600 O
LEFS4001-550C] 906 955 556 728 10 4 600 wl
LEFS40C1-600C] 956 | 1005 606 778 10 4 600 -l
LEFS4001-650C] 1006 | 1055 656 828 12 5 750
LEFS4000-7000] | 1056 | 1105 | 706 | 878 | 12 5 750 (O]
LEFS4001-7500] 1106 | 1155 756 928 12 5 750 I'ulj
LEFS4001-800C] 1156 | 1205 806 978 14 6 900 |
LEFS4001-850C] 1206 | 1255 856 | 1028 14 6 900
LEFS401-900C] 1256 | 1305 906 | 1078 14 6 900 e
LEFS4001-9500] 1306 | 1355 956 | 1128 16 7 1050 S %;5,
LEFS4001-1000C1 | 1356 | 1405 | 1006 | 1178 16 7 1050 §'§ g
LEFS4001-11000] | 1456 | 1505 | 1106 | 1278 | 18 8 1200 L2383
LEFS4001-1200C1 | 1556 | 1605 | 1206 | 1378 18 8 1200
46
2 S\NC



série LEFS

Dimensions : Moteur paralléle

LEFS16
Connecteur
! Cable du moteur ~ Cable de frein |
20 15
S !
B 8
15
D x 100 (= E) F ; ] :
100 3H9 (*3°%) Servomoteur E < ‘
n x 3.5 prof. 3
~ - <
3 i . - ' — - - - - - --
% = z = 3 Position de montage du moteur : Paralléle cdté gauche | Position de montage du moteur : Paralléle coté droit
= LEFS16LO LEFS16RC]
) 775 775
@ ©
1 ol 1 ol N 1
D ™ o »
(3] y - @ ™
7 | (37) A (distance de déplacement de la table) Nete2) 37 29.5
(41) [39] Note 4) Course 39 [(41)] Note 4
(4) [2] Note 4) [Origine] Note 4) Origine Note 3) 2 [4] Note4) (75)_ (33) 40
o
M| <
i —— — ] ® J 1§ 1 1
8|
i el
M4 x 0.7
prof. taraudage 7
(borne F.G.)
Avec frein : LEFS160J0-C1B
n ' i Céble du moteur = 1
03H9 (5%%°) & (2 x 05) g
prof. 3 3 2 s 9 9 AHD
4xM4x0.7 (80.5) (24) E ; b £ ;
prof. taraudage 6.4 (66.5) g = 2
Plan de référence pour Note " z = ° f 5
le montage du corps ; = ) '? (121.9) 2.4) o 3
N\ S = S R : 3| |._(108) =l g
—— 2 - —== 5
F - n - - coI ~ s
|yl N = —
i Ee = Cable de frein
g ' ;=Eu == (23.3) i
ano (9°%) | ||| =
prof. 3 L2_4>
40
(72)
Dimensions [mm]
Modéle L A B n D E F
Note 1) Lors du montage de I'actionneur & I'aide du plan de référence _ LEFS16010J-50001 | 166.5 | 56 | 130 4 — — 15
pour le montage, ajustez la hauteur de la surface ou de la ~ LEFS16J1-100C] | 216.5 | 106 180 4 — —
goupille opposée sur 2 mm min. (Hauteur recomman dée : LEFS16-1501] | 266.5 | 156 230 4 —
5mm) LEFS160-2000] | 316.5 | 206 280 6 2 200
Note 2) Plage Ide distance dgnsl Ia_qgelle Ia_tablg peut se déplf'i\cer LEFS160101-2500] | 366.5 | 256 330 6 D)
Iorsqurelle retourne a Iorlglr]e. Veillez a ce que la piéce LEFS160101-300C] | 4165 | 306 380 8 3 300 40
montée sur la table ne géne pas les piéces et les LEFS160101-3500] | 466.5 | 356 230 8 3
équipements autour de la table. LEFS16 200 . : 2 ! 3 )
Note 3) Position apres retour a I'origine. Q- 0 | 5165 06 80 0 400
Note 4) Le nombre entre parenthéses indique I'endroit auquel le LEFS16010-45000 | 566.5 | 456 530 10 4
sens de retour a l'origine a changé. LEFS160J0-500C] | 616.5 | 506 | 580 12 5 500
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Actionneur électrique/Modéle guidé
Entrainement par vis a billes

Série LEFS

c 2@
o9
S o
K S
@ 5
- - ~ ‘,’ o
Dimensions : Moteur parallele hp—
(&)
o
>
LEFS25R ) 3 3 S )
Connecteur g
, e - . e Wi
Cable du moteur Cable de frein S ||
20 15 @
- o)
B < s ==
<
B 10 %
D x 120 (= E) F 15 3 m
120 3Ho (%) = |
nxo4.5 prof. 3 i <
- - - gl
< 5
I NS
= Position de montage du moteur : Parallée cté gauche | Position de montage du moteur : Paralléle coté droit
= LEFS25LC] LEFS25RC] [TeYTe)
- - - ’ - - <
N 106 106 (S]]
3 3 3 3 m Lu
~| ©| 4 1 % ©o| ~ ~1-
< < : = | <
@ e @ &
L e 0]
1
10 (52) A (distance de déplacement de latable) V2~ 52~ 40.5 (&)
(56) [54] Moo 4) Course 54 [(56)] Nete 4) Iﬂ
(4) [2] Note 4) [Origine] Note 4) Origine Note 3) 2 [(4)] Note 4)
0 l o (7.5)
X -
ez ——remy [ — 3 o
[«)
ol = O
g, L
-l
M4 x 0.7
prof. taraudage 8 6,
(borne F.G.) <
Avec frein : LEFS25010-0B O
8 N N N N N 1T
A Cable du moteur -
Cable du moteur 3 '
o3H9 (*3929) (2 x 5) ;é (2 x @5) p . % L
prof. 3 (85) (2.4) = 3 © o
4xM5x0.8 (68.5) =) . K
prof. taraudage 8.5 v = 3 3 0
: : — — S| (1255 | (24 s L.
Plan de référence pour le montage du corps " 2 = o] S w
3 - = g| |, (109) S ol
= = = - r o g Vii \ﬂ — <<
H - 3 [ o | ol - - 5
(| L © - Cable de frein S —
i 0 — : : | ® o o T (03.5) S
[e0} Q
3H9 (+8.025) - u wn m
I 5 o o P
prof. 3 45 ‘ LL
64 w
- " 4
402 Dimensions [mm]
Modéle L A B n D E F
LEFS25000-5001 | 210.5 56 160 4 — — 20 [
LEFS25001-100C1 | 260.5 | 106 210 4 — — —D
LEFS2501(1-15001 | 310.5 | 156 260 4 — — 7]
LEFS250C11-20001 | 360.5 | 206 310 6 2 240 (&)
LEFS25011-25001 | 410.5 | 256 360 6 2 240 I._IIJ
Note 1) Lors du montage de l'actionneur a l'aide du plan de référence LEFS25010)-3000] | 460.5 | 306 410 8 3 360 —
pour le montage, ajustez la hauteur de la surface ou de la LEFS25010-35000 | 5105 | 356 460 8 3 360 0]
goupille opposée sur 2 mm min. (Hauteur recomman dée : LEFS250101-4000] | 560.5 | 406 | 510 8 3 360 L
5mm) LEFS2501(1-450(1 | 610.5 | 456 560 10 4 480 35 [TT]
Note 2) Plage de distance dans laquelle la table peut se déplacer LEFS250C11-50001 | 660.5 | 506 610 10 4 480 |
lorsqu'elle retourne a I'origine. Veillez & ce que la piece LEFS2501[1-5501 | 710.5 | 556 660 12 5 600
rpoptée sur la table ne géne pas les pieces et les LEFS25011-600C] | 760.5 | 606 710 12 5 600 e
équipements autour de la table. LEFS2500-6500] | 8105 | 656 | 760 | 12 | 5 | 600 £33
Note 4)Le nombre snire parenthess indiqus fendrolt auquel ls  _LEFS29000-7000) [86055 | 706 | 810 | 14 | 6 | 720 §35
sens de retourél'oﬁigineachang:é e Tendiof ananer e LEFS25010-7500 | 9105 | 756 Se0 14 6 720 i
' LEFS25C11-80001 | 960.5 | 806 910 16 7 840
48
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série LEFS

Dimensions : Moteur paralléle

LEFS32R Position de montage du moteur : Parallgle coté gauche
B 15 LEFS32LC
D x 150 (= E) 15 - - )
150 5H9 (+8.030) 132.5
N x 5.5 prof. 5 s ©
—
2| 8| =4
(o]
(=} o - P @ &
©
— Position de montage du moteur : Parallgle ¢6té droit
—] LEFS32RC]
] 132.5
S
@ @
L 8l
10 (62) A (distance de déplacement de la table) Note2) 62 55 2 =
(66) [64] Note 4) Course 64 [(66)] Note 4) 70 N N
4 [2] Note 4) [Origine] Note 4) Origine Note 3) 2 [4] Note 4) (7.5) (59.9) 48
[s2]
s — e I [ ] 1
T 1t (o)) P~
g =1l B 38
™
®f © M4 x 0.7 m.T '
(o] —_—— ©
< prof. taraudage 8 75
(borne F.G.) -
Avec frein : LEFS3200-C1B
0 Cable de frein ‘
O
o5H9 (*39%) Cable g - A (23.5)
8 de prof. (prof. de lamage 3) %moteur 3 Cable du moteur
4XM6x1 (2x05) (04) 4 B (2% 05) 8
12.5 de prof. taraudage (prof. de lamage 3) = 3 U
(73.5) s 2 ﬂ =
= N «Q
= = 3 9 \&7 E
Plan de référence pour Nte _ o] k) © N ©
le montage du corps ~) g i (187), . (2:4) 3
N 8 ] 0 5| L(1165) £
o3 o) S i‘n Ui
T - 3 — o)
| —Hr : :
|IGY O g
0 —_— ° o
—
5H9 (+g.030) | |
8 de prof. (prof. de lamage 3) 40 = o o ’
70 - -
~ Connecteur (122) Dimensions (mm]
- T Modele L A B n D E
Cable du moteur Céble de frein LEFS320101-5001 245 56 180 2 — —
‘ 20 15 LEFS3200-10000 | 295 | 106 | 230 | 4 | — | —
Bl < Wl < LEFS320101-15001 345 156 280 4 — —
& < LEFS32000-2000] | 395 | 206 | 330 | 6 | 2 | 300
- - - LEFS320J1-2500] 445 256 | 380 6 2 300
LEFS32011-3000] 495 306 | 430 6 2 300
LEFS320-35000 545 356 | 480 8 3 450
LEFS32011-4000] 595 406 | 530 8 3 450
LEFS320101-45001 645 456 580 8 3 450
Note 1) Lors du montage de I'actionneur a I'aide du plan de référence tsiggggg'gggg SZS 502 ggg 18 : ggg
pour le montage, ajustez la hauteur de la surface ou de la - 5 95
goupille opposée sur 2 mm min. (Hauteur recomman dée : LEFS32010-60000 795 606 730 10 4 600
5mm) LEFS3201-6501 845 656 | 780 12 5 750
Note 2) Plage de distance dans laquelle la table peut se déplacer LEFS32011-7000] 895 706 | 830 12 5 750
lorsqu'elle retourne & I'origine. Veillez & ce que la piéce LEFS3201-75000 945 756 | 880 12 5 750
montée sur la table ne géne pas les piéces et les LEFS3211-800] 995 806 930 14 6 900
équipements autour de Ia table. LEFS32000-85000 | 1045 | 856 | 980 | 14 | 6 | 900
Note 3) Position aprés retour a l'origine. LEFS320101-9000] 1095 906 | 1030 14 6 900
Note 4) Le nombre entre parenthéeses indique I'endroit auquel le sens LEFS320101-9500] 1145 956 | 1080 16 7 1050
de retour & forigine a change. LEFS3200-100000] 1195 | 1006 | 1130 | 16 | 7 | 1050
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Actionneur électrique/Modéle guidé e
Entrainement par vis a billes Série LEFS

c 2@
g3
© o
KT
]
- - ~ _‘c
Dimensions : Moteur paralléele —
[
T o i o
o o A [
LEFS40R Posnmndemonlagl;-eél;: ngi:uorl.-rgrallelecotegauche 2 "
B 15 - - - g
D x 150 (= E) 60 153 § IiIJ
150 6H9 (5°) % A 3
prof. 6 P =
= = 3 3| 3 a
P p—
~ ® @ §
{ Position de montage du moteur : Paralléle coté droit Sl m
LEFS40RC] S|
N x 96.6 — - - - <
! 153 S (=
. Z m— ® ® §
: E g3 —
L 2 & ({e]{e]
13 86 A (distance de déplacement de la table) Note2) 86 62.4 j <o
(90) [88] Note 4) Course 88 [(90)] Note 4) 90 QO
(4) [2] Note 4) Ongme] Note 4) Orlglne Note 3) 2 [(4)] Note 4) ) Ilu
% 2 (7.5) 60 61 |
1 i Ty [ : =
g | 8 S
. i K O
ol I-_IIJ
M4 x 0.7 8
prof. taraudage
o N o 8 (b F.G.
Connecteur (bome F.G) - - - - o
Céble du moteur Cable de frein __Avec frein : LEFS40010)-00B 8
1 : Cable du moteur -l
= =) (2 x 85) 8 L
H = o o Y g
© © © u
. . 2 2 <
g a
o6H9 (5) & 2 3
(121.5) (24 3= 8 (164.5) 4 _ 3 w
prof. 7 95.5) g), ? (138.5) B "':” :3’, |
4xM8x 125 , gj 5 31 |z < 3 ——
Plan de référence pour Mo prof. taraudage 13 1 o] g —
le montage du corps ~| =
] N R ] ‘ — 7]
S ° e o —% oo Cable de frein_ h
[ [ [ - g (23.3) -
I — i 1 — ¢
= < p 5
- = = (6 o o | 3l
™~ - - _ - IS
+0.030 - . g
6Ho (5°*) Dimensions mm] |5
prof. 7 60 | Modéle L A B | n]|DJ]E_ |“m
106 LEFS40001-15000 403.4 156 328 4 — 150 L
(170) LEFS4001J-2000] | 4534 | 206 | 378 | 6 | 2 300 IiIJ
LEFS40011-25001] 503.4 256 428 6 2 300
LEFS40011-30001 553.4 | 306 | 478 6 2 300
LEFS40011-35001 603.4 | 356 528 8 3 450 [
. . s LEFS4001-40001 653.4 | 406 | 578 8 8 450 [ —
Note 1) Lors du montage de I'actionneur a l'aide du plan de référence J
pour le montage, ajustez la hauteur de la surface ou de la LEFS400]0-4500] 7034 456 628 8 3 450 ()]
goupille opposée sur 2 mm min. (Hauteur recomman dée : LEFS40010-50000 753.4 506 678 10 4 600 O
5mm) LEFS40011-55000 803.4 556 728 10 4 600 L
Note 2) Plage de distance dans laquelle la table peut se déplacer LEFS40010-600C] 8534 | 606 | 778 | 10 4 600 —
lorsqu'elle retourne a l'origine. Veillez a ce que la piéce LEFS40011-65001 903.4 | 656 | 828 | 12 5 750
montée sur la table ne géne pas les pieces et les LEFS40011-700C] 953.4 706 878 12 5 750 (I.E
équipements autour de la table. LEFS400J0-75000 | 1003.4 | 756 | 928 | 12 5 750 w
Note 3) Position apres retour a l'origine. LEFS400101-80001 1053.4 806 978 14 G 900 _|
Note 4) Le nombre entre parenthéses indique I'endroit auquel le sens LEFS40011-8500] 1103.4 856 | 1028 14 6 900
de retour & forigine a change. LEFS40010-9000] | 1153.4 | 906 | 1078 | 14 | 6 | 900 (2@
LEFS4001(1-950(1 | 1203.4 | 956 | 1128 | 16 7 1050 .§§-§
LEFS400101-100001 | 1253.4 | 1006 | 1178 16 7 1050 §f§ 'g-
LEFS400101-11000] | 1353.4 | 1106 | 1278 18 8 1200 aac
LEFS40011-1200C1 | 1453.4 | 1206 | 1378 | 18 8 1200
50
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Actionneur électrique/Modele guidé

Entrainement par vis a bllles

Servomoteur (24 VDC)

Série 11-LEFS (¢ 3

LEFS16, 25, 32, 40

Pour passer commande

Moteur pas & pas (servo24 vbe) Salle blanche

11- LEFS|H

Série salle blanchel

| 11 \ Aspiration au vide \

100

0600 & 00 éé)&&.é

0 Précision 9 Taille
— Standard 16
H | Modele de haute précision 25
32
40
@ Pas de vis [mm]
Symbole|11-LEFS16|11-LEFS25(11-LEFS32|11-LEFS40
A 10 12 16 20
B 5 6 8 10
@ Course [mm]
50 50
a a
1000 1000

+ Reportez-vous au tableau des courses compatibles.

gType de moteur

[Produits conformes a la norme CE]
(@ La conformité CEM a été testée en combinant la série des actionneurs électriques LEF avec
celle des contréleurs LEC.
La conformité CEM dépend de la fagon dont le client a configuré son panneau de commande
avec ses autres équipements et cables électriques. Par conséquent, la conformité a la
directive CEM ne peut pas étre certifiée pour les composants SMC incorporés a I'équipement
du client sous conditions de fonctionnement actuelles. Le client doit vérifier la conformité de
ses machines et de son équipement dans son ensemble.
(2 En ce qui concerne les caractéristiques du servomoteur (24 VDC), la conformité CEM a été
testée a l'aide d'un kit de filtre anti-parasites (LEC-NFA) Reportez-vous en page 77 pour le kit
de filtre anti-parasites. Reportez-vous au mode d'emploi de la série LECA pour l'installation.
[Produits conformes a la norme UL]
Lorsque la conformité a la norme UL est requise, le moteur électrique et le contréleur doivent étre
utilisés avec une alimentation de classe 2 UL1310.

) Taille admissible Controleur

ymbole Type tibl
11-LEFS16 | 11-LEFS25 | 11-LEFS32 | 11-LEFS40 | compatible

Moteur pas a pas TEap

_ ® ) ) [ ] LECP1

(Servo/24 VDC) LECPA

A Servomoteur ° ® _ — LECA6

(24 VDC)
A\ Précaution

Tableau des courses compatibles @ : Standard
Course Plage de course
Modéle mm] 50 | 100|150 |200 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 disponible [mm)
11-LEFS16 | ©¢ | ®© | ®© | © ©& © © o o o — | — | — | —|—|—|—|—|—|— 50 a 500
11-LEFS25 © (© | © © o o o o o o o o —  — | — | — | —|—|—|— 50 a 600
11-LEFS32 © © o ©o o o o o o o o o o o o o — | —  — | — 50 a 800
11-LEFS40 | — | — | ®© | ®© | © | @6 | ©6 © © © ©o © o o o o o o o o 150 a 1000
=Consulter SMC pour toutes les courses non standard car elles sont produites en tant qu’exécutions spéciales.
Support de guide /série LEFG S
Un support de guide congu N :

pour supporter des pieces
présentant un porte-a-faux Q"_- —

significatif.
1 H F _\

L'actionneur et le contréleur sont vendus ensemble.

Vérifiez que la combinaison du controleur et de 'actionneur est correcte. T

<Contrélez les points suivants avant toute utilisation.> 11—_ LEFS‘BA'“U

(D Vérifiez le numéro du modeéle sur I'étiquette de l'actionneur. Il doit &tre identique au e

numeéro figurant sur I'étiquette du contréleur. g

K@ Vérifiez la compatibilité de la configuration E/S parallele (NPN ou PNP). O ES )

*Reportez-vous au manuel d'utilisation des produits. A télécharger sur notre site Web : http://www.smc.eu

ZSNC

51



Actionneur électrique/Modéle guidé
Entrainement par vis a billes

Série 11-LEFS

J\,’

) “@"_ e —
s, -‘J'j
W
: 7
PN

@ Option du moteur 0 Orifice du vide @Type de cable pour I'actionneur:1
— Sans option — Gauche — Sans cable
B Avec frein R Droite S Cable standard™?
R : Droite R Cable robotique (cable flexible)

9 Longueur de cable de I'actionneur [m]

— Sans céable
1.5m
3m
5m
8m”

10 m*

15m*

20 m*

# Fabriqué sur commande (Cable robotique uniquement)

Reportez-vous aux caractéristiques Note 2) en pages
53 et 54.

QO I > o uviw =

@ Montage du contréleur
—_ Montage par vis
D Montage sur rail DIN*

* Rail DIN non inclus. A commander
séparément.

Contréleur compatible

«1 Le cable standard doit étre utilisé dans le
cas d'une application statique. Pour une
application en dynamique, utiliser le cable
robotique.

#2 Disponible uniquement pour moteur pas a
pas.

@ Type de controleur"! m Longueur du cable E/S*', Connecteur de communication
—_ Sans contrdleur — Sans cable (sans connecteur de communication)™®
6N LECP6/LECA6 NPN 1 1.5m
6P (Modele programmable) PNP 3 3m*?
iN LECP1*2 NPN 5 5m*
1P | (Contrbleur sans programmation) | PNP #1 Ne pas renseigner cette section si 'option « Sans
AN LECPA™2 *3 NPN controleur » a été sélectionnée a la section
AP | (Type 2 entrées impulsionnelles) | PNP précédente. Reportez-vous a la page 77 (pour

1 Pour des informations détaillées sur les
contrdleurs et moteurs compatibles, reportez-vous
aux contréleurs compatibles ci-dessous.

«2 Disponible uniquement pour le type de « moteur
pas a pas ».

«3 Lorsque les signaux impulsionnels sont en
collecteur ouvert, commandez la résistance de
limite de courant séparément (LEC-PA-R-0J) a la
page 95.

LECP6/LECA®), la page 91 (pour LECP1) ou a la
page 98 (pour LECPA) si un cable E/S est requis.
x2 Lorsque qu'un contréleur de ce type est sélectionné,
seul un cable de 1.5m peut étre utilisé en collecteur

ouvert.

Modéle programmable

Type

Modéle programmable

Contréleur sans
programmation

Version entrées
impulsionnelles

Série LECP6

LECA6

LECP1

LECPA

Caractéristiques

Saisie des valeurs (données de positionnement)

Contréleur standard

Permet de configurer le fonctionnement
(données de positionnement) sans recourir a

Fonctionnement a signaux

)

1 Sélection
du model

LEFS

|

LEFB

[ Moteur pas a pas (Servo/24 VDC) / Servomoteur (24 VDC

[

LECA6
LECP6

LEC-G

W ‘ LECPA | LECP1

N LEFS

Servomoteur AC

LEFB

[

LEFG LECSD‘ [

récautions
duit

un ordinateur ou & un boitier de commande impulsionnels
Moteur Moteur pas a pas Servomoteur Moteur pas a pas
compatible (Servo/24 VDC) (24 VDC) (Servo/24 VDC)
Nombre max.de données de posiiomement 64 points 14 points \ —
Tension d’alimentation 24VDC
Page de référence 69 [ 69 [ 85 [ 91

% S\VC
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Série 11-LEFS

Caractéristiques
Moteur pas a pas (servo/24 VDC)
Modéle 11-LEFS16 11-LEFS25 11-LEFS32 11-LEFS40
Course [mm] Note 1) 50 a 500 50 a 600 50 a 800 150 a 1000
Charge Note 2) Horizontal 9 10 20 20 40 45 50 60
[kg] Vertical 2 4 7.5 15 10 20 — 23
5 Vitesse [mm/s] Note 2) 10 a2 500 5a250 12 2500 6 a 250 16 a 500 8 a250 20 a 500 10 a2 250
2 | Accélération/Décélération max. [mm/s?] 3000
.5 Répétitivité de Standard +0.02
_§ positionnement [mm] | odél de haute préision +0.015
E Mouvement Standard 0.1 max.
@ | perdu Note 3)mim] - odsle dehaut préison 0.05 max.
3 | Pas de vis [mm] 10 5 12 6 16 8 20 10
E Résistance aux impactsivibrations [m/s?] Nete4 50/20
£ | Type d'action Vis & billes
£ | Type de guidage Guide linéaire
© | Plage de température d'utilisation [°C] 5a40
Plage d'humidité ambiante [% HR] 90 max. (sans condensation)
Classe de propreté Note 5) ISO Classe 4 (ISO 14644-1)
Lubrifiant| Vis a billes /Portion de guide linéaire Graisse a faible génération de particules
Taille du moteur 028 042 ‘ [156.4
§ ” Type de moteur Moteur pas a pas (servo/24 VDC)
28| Codeur Phase A/B incrémentales (800 impulsions/rotation)
:gg Tension nominale [V] 24 VDC £10%
§% Consommation électrique [W] Nete ©) 22 38 50 100
S| Consommaton dectigue en velle pendan e foneiomnement [ =1 18 16 44 43
Consommation électrique max, instantanée [W] \ote8! 51 57 123 141
85 | Type Note9) Frein activé par manque de courant
};35 Effort de maintien [N] 20 39 78 157 108 216 113 225
gg Consommation électrique [W] Note 10) 2.9 5 5 5
8.g| Tension nominale [V] 24 VDC £10%

1) Consulter SMC pour toutes les courses non standard car elles sont produites en tant qu’exécutions spéciales.
2) La vitesse varie selon le type de contréleur et la charge. Reportez-vous au « Graphique du rapport charge—vitesse de la piece (guide) » en page 33.
De plus, si la longueur de cable dépasse de 5 m, il diminuera jusqu'a 10 % tous les 5 métres.

Note 3) Une valeur de référence pour la correction d'une erreur dans une opération réciproque.

Note 4) Résistance aux chocs : Aucun dysfonctionnement n'a été observé lors du test de I'actionneur avec un appareil de test de chute dans les directions
axiale et perpendiculaire sur la vis principale. (Test réalisé avec l'actionneur a I'état initial.)
Résistance aux vibrations : Aucun dysfonctionnement n'a été observé lors du test de I'actionneur a un balayage de fréquences de 45 a 2000 Hz.
Test réalisé en direction axiale et perpendiculairement a l'axe de la vis. (Test réalisé avec I'actionneur a I'état initial.)

Note 5) La quantité de particules générée varie en fonction des conditions de fonctionnement et du débit d'aspiration. Pour plus de détails, reportez-vous
aux caractéristiques de génération des particules.

Note 6) Consommation électrique (controleur inclus) de I'actionneur en service.

Note 7) Consommation électrique en veille (contréleur compris) lorsque I'actionneur est arrété sur une position prédéfinie alors qu'il est en service.

Note 8) Consommation électrique maximum instantanée (contréleur inclus) lorsque I'actionneur est en fonctionnement. Cette valeur peut servir a la
sélection de l'alimentation.

Note 9) Avec frein uniquement

Note 10) Tenir compte de la consommation électrique du frein dans la définition de I'alimentation électrique.

[0)

zZz 2z
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Actionneur électrique/Modéle guidé
Entrainement par vis a billes

série11-LEFS

Salle blanche

Caractéristiques
Servomoteur (24 VDC)
Modeéle 11-LEFS16A 11-LEFS25A
Course [mm] Note 1) 50 a 500 50 a 600
Charge Note 2) Horizontal 7 10 11 18
[kg] Vertical 2 4 25 5
5 Vitesse [mm/s] Note 2) 10 a 500 5a250 122500 6 a250
2 | Accélération/Décélération max. [mm/s?] 3000
.5 Répétitivité de Standard +0.02
_§ positionnement [mm] | Modéle de haute précision +0.015
E Mouvement Standard 0.1 max.
@ | perdu Note 3) [mim] | Modele de haute précision 0.05 max.
3 | Pas de vis [mm] 10 5 12 6
E Résistance aux impacts/vibrations [m/s?] Note 4) 50/20
£ | Type d'action Vis a billes
£ | Type de guidage Guide linéaire
© | Plage de température d'utilisation [°C] 5a40

Plage d'humidité ambiante [% HR]

90 max. (sans condensation)

Classe de propreté Note 5)

ISO Classe 4 (ISO 14644-1)

Lubrifiant| Vis a billes /Portion de guide linéaire

Graisse a faible génération de particules

&8 | Taille du moteur 28 042
§ Sortie du moteur [W] 30 36
E Type de moteur Servomoteur (24 VDC)
g Codeur Phase A/B incrémentales (800 impulsions/rotation)/phase Z
Z | Tension nominale [V] 24 VDC +10%
;§ Consommation électrique [W] Note 6) 63 102
g Consommation élctrique en veile pendant e fonctionnement [W] o2 Horizontal 4/Vertical 9 Horizontal 4/Vertical 9
S | Consommation électrique max. instantanée [W] o8] 70 113
85| Type Note 9) Frein activé par manque de courant
£/ Effort de maintien [N] 20 39 78 157
gg Consommation électrique [W] Note 10) 2.9 5
55 Tension nominale [V] 24 VDC £10%

(Test réalisé avec l'actionneur a I'état initial.)
Résistance aux vibrations : Aucun dysfonctionnement n'a été observé lors du test de I'actionneur & un balayage de fréquences de 45 & 2000 Hz. Test réalisé en direction axiale et perpendiculairement & 'axe

de la vis. (Test réalisé avec l'actionneur & I'état initial.)

Consulter SMC pour toutes les courses non standard car elles sont produites en tant qu'exécutions spéciales.
Reportez-vous au « Graphique du rapport charge-vitesse de la piéce (quide) » en page 34, pour plus de détails. De plus, si la longueur de céble dépasse de 5 m, il diminuera jusqu'a 10 % tous les 5 métres.
Une valeur de référence pour la correction d'une erreur dans une opération réciproque.
Résistance aux chocs : Aucun dysfonctionnement n'a été observé lors du test de I'actionneur avec un appareil de test de chute dans les directions axiale et perpendiculaire sur la vis principale.

Note 5)  La quantité de particules générée varie en fonction des conditions de fonctionnement et du débit d'aspiration. Pour plus de détails, reportez-vous aux caractéristiques de génération des particules.
Note 6)  Consommation électrique (contrleur inclus) de I'actionneur en service.
Note 7)  La consommation électrique en veille pendant ['utilisation (contrdleur inclus) correspond a I'arrét de I'actionneur & la position définie pendant le fonctionnement.
Note 8)  Consommation électrique maximum instantanée (contréleur inclus) lorsque I'actionneur est en fonctionnement. Cette valeur peut servir a la sélection de I'alimentation.
Note 9)  Avec frein uniquement
Note 10) Tenir compte de la consommation électrique du frein dans la définition de I'alimentation électrique.
Masse
Série 11-LEFS16
Course [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Masse du produit [kg] | 0.83 | 0.90 | 0.98 | 1.05 | 1.13 | 1.20 | 1.28 | 1.35 | 1.43 | 1.50
Masse supplémentaire avec frein [kg] 0.12
Série 11-LEFS25
Course [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600
Masse du produit [kg] | 1.70 | 1.84 | 1.98 | 2.12 | 2.26 | 240 | 2.54 | 2.68 | 2.82 | 2.96 | 3.10 | 3.24
Masse supplémentaire avec frein [kg] 0.26
Série 11-LEFS32
Course [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
Masse du produit [kg] | 3.15 | 3.35 | 3.55 | 3.75 | 3.95 | 4.15 | 435 | 455 | 475 | 495 | 5.15 | 5.35 | 5.55 | 5.75 | 5.95 | 6.15
Masse supplémentaire avec frein [kg] 0.53
Série 11-LEFS40
Course [mm] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000
Masse du produit [kg] | 5.37 | 5.65 | 593 | 6.21 | 6.49 | 6.77 | 715 | 7.33 | 7.61 | 7.89 | 8.17 | 8.45 | 8.75 | 9.01 | 9.29 | 9.57 | 9.85 | 10.13
Masse supplémentaire avec frein [kg] 0.53
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11-LEFS16

3H9 (+8.025
| nx 3.5 - prof. 3
“I \ P s = 2
2] “ I + . ﬁ i
100 8
D x 100 (= E) F
B
L L ongueur du cable = 250
(37)_ _A (distance de déplacement de la table) Note2 37 (110)
7 | )39 | Course 39[(41) .24 65 40
2] Qrigine] Note 4) Origine N 71| 2 [4)| o 27
> ) 7
- 1 i Céble moteur (2 x @5)
i ©
i ! o= gELPEN
3l < 6.5 \Orifice du vide M5 x 0.8 x 5 55 ||\
- M4 x 0.7
prof. taraudage 7
Option du moteur : Avec frein (borne F.G.)
Moteur  Servo-
pas a pas moteur (152) Longueur du céble = 250
15 15
\ < d
20 Cable de frein (23.5)
#3H9 (+8'025) (72)
Plan de référence pour ")) prof. 3 40
le montage du corps 4xM4x0.7 24
prof. taraudage 6.4 &
- ——EHA R
A
% (3] 3H9 (+8.025)
prof. 3
Note 1) Lors du montage de I'actionneur a l'aide du plan de référence
pour le montage, ajustez la hauteur de la surface ou de la
goupille| opposée sur 2 mm min. (Hauteur recomman dée :
5mm)
Note 2) Plage de distance dans laquelle la table peut se déplacer
lorsqu'¢lle retourne a I'origine. Veillez a ce que la piece
montée sur la table ne géne pas les piéces et les
équipements autour de la table.
Note 3) Position) aprés retour a l'origine.
Note 4) Le nombre entre parentheses indique I'endroit auquel le sens
de retoyr a l'origine a changé. . .
Dimensions [mm]
Modele : L : A B n D E F
Sans frein | Avec frein
11-LEFS16-5000 247 289 56 130 4 — — 15
11-LEFS160-10000 | 297 339 106 180 4 — —
11-LEFS1601-15000 | 347 389 156 230 4 —
11-LEFS1601-20000 | 397 439 206 280 6 2 200
11-LEFS16[0-25000 | 447 489 256 330 6 2
11-LEFS16[1-300C1 | 497 539 306 380 8 3 300 40
11-LEFS16-35000 | 547 589 356 430 8 3
11-LEFS16[0-40000 | 597 639 406 480 10 4 400
11-LEFS1601-45000 | 647 689 456 530 10 4
11-LEFS1601-50000 | 697 739 506 580 12 5 500
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Actionneur électrique/Modéle guidé s .
Entrainement par vis a billes Série 1 1'L EFS

[
Salle blanche S
58
KT
@3
. . ~ - —
Dimensions : Entrainement par vis a billes z
o
>
11-LEFS25 S )
o3H9 (§%) (102) g h
Plan de référence pour N ) prof. 3 64 § -
le montage du corps 4xM5x0.8 45 s
T\ prof. taraudage 8.5 3 =
= = = = = = — o
@ \ ® @ 'S o
. =ch =
\ R | ! \ H . <
FLI \ 1 \ S
e v ) s [ s
8 g( 3H9 (+8.025) % m
prof. 3 g h
-
L Longueur du cable = 250 o |
(52) A (&istance de déplacement de la table) Note 2 52 (115.5) 953
[=}
10 Mﬂ Course 54((56)] (2.4) 65 58 =
412] JNOrigine] Note 4 Origine Noe 3] 217a] | 38
sl il
//‘ T T 1\\ T T Céble moteur (2 x @5) o o gg
i < B o U=y 5 0O
\ N == ‘L T o3 Ly
0l R 13.9 \Orifice du vide Rc1/8 6
3 M4 x 0.7
prof. taraudage 8 (O]
Moteur  Servo- Option du moteur : Avec frein (borne F.G.) Cl)
pas a pas moteu (160.5) _ongueur du cable = 250 [T
15 15 =
65
N N
Bt B [ —
o B = : =
20 ) Céble de frein (¢3.5 O
3H9 (*8°) w
nxog4.5 prof. 3 -l
< .
\ \
o - <
A -1 m
\ 120 10 8
D x 120 {= E) F -
B\ —
Note 1) Lors du montage de l'actionneur a l'aide du\plan de référence f.’l.)
pour le montage, ajustez la hauteur de la\surface ou de la 1T}
goupille opposée sur 2 mm min. (Hauteur yecomman dée : |
5mm) \9\
Note 2) Plage de distance dans laquelle la table peut se déplacer 5
lorsqu'elle retourne a l'origine. Veillez a ce que la piece % —
montée sur la table ne géne pas les pjéces et les g
équipements autour de la table. g
Note 3) Position aprés retour a l'origine. (%] m
Note 4) Le nombre entre parenthéses indique I'endroit auguel le sens ™
de retour a l'origine a changé. w
. . -l
Dimensions [mm]
Modéle L __ A|B|n|D|E|F
Sansfrein | Avecfrein L
\11-LEFS2501-5000 | 285.5 | 330.5 | 56 | 160 4 — — 20 O
11-LEFS25[1-100C1 | 335.5 | 380.5 | 106 210 4 — — (7))
11-LEFS25[1-15000] | 385.5 | 430.5 | 156 | 260 4 — — (&)
11-LEFS2501-200C] | 435.5 | 480.5 | 206 310 6 2 240 IiIJ
11-LEFS25(1-2501] | 485.5 | 530.5 | 256 360 6 2 240 I
11-LEFS2501-300] | 535.5 | 580.5 | 306 410 8 3 360 0]
11-LEFS2501-350] | 585.5 | 630.5 | 356 460 8 3 360 35 L
11-LEFS25(1-400(1 | 635.5 | 680.5 | 406 510 8 3 360 L
11-LEFS25(1-450] | 685.5 | 730.5 | 456 560 10 4 480 -
11-LEFS2501-500C] | 735.5 | 780.5 | 506 610 10 4 480 —
11-LEFS25(1-550] | 785.5 | 830.5 | 556 660 12 5 600 2=
11-LEFS2501-600] | 835.5 | 880.5 | 606 710 12 5 600 %é’g
883
an®
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Série 11-LEFS

Salle blanche

Dimensions : Entrainement par vis a billes

11-LEFS32
5H9 (+g.030)
Nxo55 o prof. 5
3 - - - -— 4%‘%
3 : : :
150
D x 150 (= E) 15
B 15
L Longueur du cable = 250
(62) A (distance de déplacement de la table) N2~ 62 (142)
10| [ 6684 Course 84166 (2.4) 65 70
4 12] [NOrigine]Note 4 Origine Nte | "5 4] 2 48
B S | | | [T < 7o) © : o
K? S|k ~
e | 3
]
o HIN 8
©® 14.9 Orifice du vide Cable moteur (2x85) ;¢
¥ Rci/8 : M4 x 0.7
prof. taraudage 8
(borne F.G.)
Moteur Servo- Option du moteur : Avec frein
pas a pas moteur (194) Longueur du cable ~ 250
15 15 65
kA Q & ‘/
& ﬁ &
20 24 Cable de frein (23.5)
&5H9 (+g,030) (122)
Plan de référence pour Nete ) prof. 5 70
le montage du corps 4 fotG X 1d 5 \[\;4_2’] <
prof. taraudage 9.9« 3
5 =] ~[E%
8 3l || sho (g
prof. 5
Note 1) Lors du montage de l'actionneur a l'aide du plan de réfé
rence pour le montage, ajustez la hauteur de la surface ou de
la goupille opposée sur 2 mm min. (Hauteur recomman dée :
5mm)
Note 2) Plage de distance dans laquelle la table peut se déplacer
lorsqu'elle retourne a l'origine. Veillez & ce que la piece
montée sur la table ne géne pas les pieces et les
équipements autour de la table.
Note 3) Position apres retour a I'origine.
Note 4) Le nombre entre parenthéses indique I'endroit auquel le sens
de retour a l'origine a changé. . .
Dimensions [mm]
Modéle 2 2 A B n D E
Sans frein | Avec frein
11-LEFS3201-50C] 332 384 56 180 4 — —
11-LEFS320-1000J 382 434 | 106 230 4 — —
11-LEFS321-1500J 432 484 | 156 280 4 — —
11-LEFS321-200C] 482 534 | 206 330 6 2 300
11-LEFS320-2500] 532 584 | 256 380 6 2 300
11-LEFS32[1-300C] 582 634 | 306 430 6 2 300
11-LEFS321-3500] 632 684 | 356 480 8 3 450
11-LEFS3201-4000] 682 734 | 406 530 8 3 450
11-LEFS32[1-4500] 732 784 | 456 580 8 3 450
11-LEFS321-500C] 782 834 | 506 630 10 4 600
11-LEFS320-5500] 832 884 | 556 680 10 4 600
11-LEFS32[1-600C] 882 934 | 606 730 10 4 600
11-LEFS321-650C] 932 984 | 656 780 12 5 750
11-LEFS32[1-7000] 982 | 1034 | 706 830 12 o) 750
11-LEFS32(1-750] | 1032 | 1084 | 756 880 12 5 750
11-LEFS321-800C] | 1082 | 1134 | 806 930 14 6 900
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Actionneur électrique/Modéle guidé
Entrainement par vis a billes

Dimensions : Entrainement par vis a billes

Série 11-LEFS

Salle blanche

11-LEFS40

Note 1)

Note 2)

Note 3)
Note 4)

N x06.6 6H9 (*0°%)
~ prof. 6
2 ﬁ 5 %EEEE
~ ==
150 15
D x 150 (= E) 60
B
L Longueur du céble = 250
(86) Alditence de déplacement de atale) =2 86 (165)
13 | | (90) [88] Course 88 [(90)] o6 90
Origine]Nete4)  Origine e 7| 2 [4] 1} 65 61
I ] ?
20 { o T4 T - 1 ‘ -
)
8 ] "R T =
:g 2 12.9 Cable moteur (2 x 95) t o
[te} Orifice du vide M4 x 0.7
Re1/8 prof. taraudage 8
(borne F.G.)
Option du moteur : Avec frein
(214) Longueur du cable = 250
15 65
& = L
&
Céble de frein (23.3)
20 Cable moteur (2 x @5)
+0.030
o6H9 (‘0™ (170)
prof. 7
Plan de référence pour " " 4% M8 x1.25 106
le montage du corps W 60 2
et =
B H L. FEE'
|
= b o5 o
':l‘ ~ 6H9 (+8.030)
prof. 7
Lors du montage de I'actionneur a l'aide du plan de réfé
rence pour le montage, ajustez la hauteur de la surface ou
de la goupille opposée sur 2 mm min. (Hauteur recomman
dée : 5mm)
Plage de distance dans laquelle la table peut se déplacer
lorsqu'elle retourne a l'origine. Veillez a ce que la piece
montée sur la table ne géne pas les pieces et les
équipements autour de la table. Dimensions [mm]
Position aprés retour a l'origine. R L
Le nombre entre parenthéses indique I'endroit auquel le Modele sastan T hveotan 1 A B n D E
sens de retour a forigine a change. 11-LEFS400-1500] | 506 | 555 | 156 | 328 | 4 | — | 150
11-LEFS4001-200C] 556 605 206 378 6 2 300
11-LEFS400-2500] 606 655 256 428 6 2 300
11-LEFS4001-3000C] 656 705 306 478 6 2 300
11-LEFS400-3500] 706 755 356 528 8 3 450
11-LEFS4001-400C] 756 805 406 578 8 3 450
11-LEFS400-4500] 806 855 456 628 8 3 450
11-LEFS401-5000] 856 905 506 678 10 4 600
11-LEFS4001-5500] 906 955 556 728 10 4 600
11-LEFS4001-6000C] 956 | 1005 606 778 10 4 600
11-LEFS400-650C] 1006 | 1055 656 828 12 5 750
11-LEFS4001-700C] 1056 | 1105 706 878 12 5) 750
11-LEFS400-7500] 1106 | 1155 756 928 12 5 750
11-LEFS40C1-800C] 1156 | 1205 806 978 14 6 900
11-LEFS4001-850C] 1206 | 1255 856 | 1028 14 6 900
11-LEFS4001-9000] 1256 | 1305 906 | 1078 14 6 900
11-LEFS400-950] 1306 | 1355 956 | 1128 16 7 1050
11-LEFS4001-100001 | 1356 | 1405 | 1006 | 1178 16 7 1050
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Actionneur électrique/Modele guidé

Entrainement par courroie

Série LEFB

LEFB16, 25, 32

Pour passer commande

Moteur pas a pas (servo/24 Vbe)
Servomoteur (24 vbc)

C€ N

L'actionneur avec entrainement par courroie ne peut pas
étre utilisé pour des applications avec montage vertical.

LEFB

o

T_

500

O Taille
16

25
32

9 Pas de vis équivalent [mm]

[ T | 48
6 Course [mm]
300 300
a a
2000 2000

 Reportez-vous au tableau des courses
compatibles.

0

o

© 60

gType de moteur

RI[1]6P]1
©0 0 ©0

Taille admissible Controleur
Symbole Type tibl
LEFB16 LEFB25 LEFB32 compatible
Moteur pas a pas e
— [ ) o [ ] LECP1
(Servo/24 VDC) LECPA
A Servomoteur PY PY — LECA6
(24 VDC)
/A\Précaution

[Produits conformes a la norme CE]

(D La conformité CEM a été testée en combinant la série des actionneurs électriques LEF avec

celle des contréleurs LEC.

La conformité CEM dépend de la fagon dont le client a configuré son panneau de commande
avec ses autres équipements et cables électriques. Par conséquent, la conformité a la directive
CEM ne peut pas étre certifiée pour les composants SMC incorporés a I'équipement du client
sous conditions de fonctionnement actuelles. Le client doit vérifier la conformité de ses
machines et de son équipement dans son ensemble.

(2) En ce qui concerne les caractéristiques du servomoteur (24 VDC), la conformité CEM a été
testée a l'aide d'un kit de filtre anti-parasites (LEC-NFA) Reportez-vous en page 77 pour le kit
de filtre anti-parasites. Reportez-vous au mode d'emploi de la série LECA pour l'installation.

[Produits conformes a la norme UL]

Lorsque la conformité a la norme UL est requise, le moteur électrique et le contréleur doivent étre

utilisés avec une alimentation de classe 2 UL1310.

Tableau des courses compatibles @ : Standard
Modon Coursel 300 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000|1200 | 1500 | 1800 | 2000
LEFB16 ° ® ® °® ° ® ° _ _ _ _ Support de guide /série LEFG
Un support de guide congu pour =
LEFB25 d d b d d d d d d d d supporter des pieces présentant N =1
LEFB32 [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ [ J [ J ([ J o un porte-a-faux significatif. =
e
« Veuillez consulter SMC pour les courses non standard, qui sont fabriquées sur commande. A —

<Contrélez les points suivants avant toute utilisation.>
(D Vérifiez le numéro du modéle sur I'étiquette de I'actionneur. Il doit étre identique au
numéro figurant sur I'étiquette du contrdleur.
\_ (2) Vérifiez la compatibilité de la configuration E/S paralléle (NPN ou PNP).

4 . ~
L'actionneur et le contréleur sont vendus ensemble.
Vérifiez que la combinaison du contréleur et de I'actionneur est correcte.

[LEFme

®

= Reportez-vous au manuel d'utilisation des produits. A télécharger sur notre site Web : http://www.smc.eu
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Actionneur électrique/Modéle guidé e
Entrainement par courroie Série LEFB

c 2@
o9
S o
KT
@ 5
” = L 25
- = M —
= [
~ .- a
::\":9‘-' - q z
~ o Sl
€ =
o & ﬁ s -
% - %]
\ - ~
¥ e 5
9 —
= S
= s
X
b 0O
g™
,: Lu
o
3
[=}
=
9 Option du moteur @ Butée bande externe eType de cable pour I'actionneur*' 2&
== Sans option = Standard = Sans céble (&]&]
B Avec frein N Butée bande externe type a galet (sans graisse) S Cable standard*? L_IIJ IiIJ
R Cable robotique (céble flexible)
#1 Le cable standard doit étre utilisé dans le cas d'une
@ Longueur de cable de I'actionneur [m © 1ype de contréleur xl‘l’s"'eialg"c’;;?:?bi‘;q Eg“r une application en dynamique, | 3
—_ Sans cable — Sans contréleur %2 Disponible uniquement pour le type de « moteur pas a pas ». 8
1 1.5 6N LECP6/LECA6 NPN .|
3 3 6P (Modgle programmable) PNP (10) Longueur du cable E/S"!, Connecteur de communication
5 5 1N LECP1*2 NPN — Sans cable (sans connecteur de communication)™®
8 8" 1P | (Contréleur sans programmation) | PNP 1 15m E
A 10° AN LECPA™2 3 NPN 3 3m?2 O
B 15 AP | (Version entrées impulsionnelles) | PNP 5 5 m?2 H
c 20 =1 Pour des informations détaillées sur les 1 Ne pas renseigner cette section si 'option
* Fabriqué sur commande (Cable robotique uniquement) contrbleurs et moteurs compatibles, reportez- « Sans controleur » a été sélectionnée a la
Reportez-vous aux caractéristiques Note 2) en pages 61 et 62. vous aux contrdleurs compatibles ci-dessous. section précédente. Reportez-vous a la page E
%2 Disponible uniquement pour le type de « 77 (pour LECP6/LECABG), la page 91 (pour O
moteur pas a pas ». LECP1) ou a la page 98 (pour LECPA) si un w
m Montage du contréleur +3 Lorsque les signaux |mpu|5|onne|§ s_ont en cable E/S est requis. i |
- collecteur ouvert, commandez la résistance %2 Lorsque qu'un contréleur de ce type est
— Montage par vis i de limite de courant séparément (LEC-PA- sélectionné, seul un cable de 1.5m peut étre — ——
D Montage sur rail DIN® R-0) a la page 95. utilisé en collecteur ouvert.
# Rail DIN non inclus. A commander séparément.
(2]
L
. . w
Controleur compatible o =l
Modele programmable Modeéle programmable Contrdleur sans programmation | Version entrées f;_
impulsionnelles
P —
IS
o
c
)
m
L
Type IiIJ
| N—
, | o
O
Série LECP6 LECA6 LECP1 LECPA I'_'lJ
Permet de configurer le fonctionnement
P Saisie des valeurs (données de positionnement) (données de positionnement) sans Fonctionnement a signaux (0]
Caractéristiques N o ) X . . )
Contréleur standard recourir & un ordinateur ou & un boitier impulsionnels L
de commande Ll
Moteur Moteur pas a pas Servomoteur Moteur pas a pas -
compatible (Servo/24 VDC) (24 VDC) (Servo/24 VDC) p—
DD o
- LD
Nombre maximum de 64 points 14 points — 233
données de positionnement 85 g
S.
Tension d'alimentation 24VDC £33
— —
Page de référence 69 69 [ 91

ZSNC
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série LEFB

Caractéristiques
Moteur pas a pas (servo/24 VDC)
Modéle LEFB16 LEFB25 LEFB32
Course [mm] Note 1) 300, 500, 600, 700 300, 500, 600, 700, 800, 900 300, 500, 600, 700, 800, 900
5 800, 900, 1000 1000, 1200, 1500, 1800, 2000 1000, 1200, 1500, 1800, 2000
2 | Charge [kg] Note 2 [Horizontal 1 5 14
é Vitesse [mm/s] Note 2) 48 a 1100 48 a 1400 48 a 1500
& | Accélération/Décélération max. [mm/s?] 3000
é Répétitivité de positionnement [mm)] +0.08
@ Mouvement perdu [mm] Note 3) 0.1 max.
3 | Pas de vis équivalent [mm] 48 48 48
:‘z Résistance aux impactsivibrations [m/s?] Net24 50/20
‘% Type d'action Courroie
g Type de guidage Guide linéaire
O | Plage de température d'utilisation [°C] 5340
Plage d'humidité ambiante [% HR] 90 max. (sans condensation)
Taille du moteur 028 042 [ [56.4
§ ” Type de moteur Moteur pas a pas (servo/24 VDC)
2¢| Codeur Phase A/B incrémentales (800 impulsions/rotation)
1_«%% Tension nominale [V] 24 VDC £10%
§ % Consommation électrique [W] Note §) 24 32 52
&S| Consommetion et e veil pndant e onciomnement ] 6 18 16 44
Consommation électrique max, instantanée [W] e 51 60 127
g_% 'gfpe Note 8) _ Frein activé par manque de courant
h=] ort de maintien [N] 4 19 36
g% Consommation électrique [W] Note 9) 2.9 5 5
S| Tension nominale [V] 24 VDC +10%

Note 1) Consulter SMC pour toutes les courses non standard car elles sont produites en tant qu’exécutions spéciales.

Note 2) La vitesse varie selon le type de contréleur et la charge. Reportez-vous au « Graphique du rapport charge—vitesse de la piéce (guide) » en page 28.
De plus, si la longueur de céable dépasse 5 m, une diminution jusqu'a 10 % tous les 5 métres sera appliquée. Ne peut étre utilisé pour des
applications avec montage vertical.

Note 3) Une valeur de référence pour la correction d'une erreur dans une opération réciproque.

Note 4) Résistance aux chocs : Aucun dysfonctionnement n'a été observé lors du test de I'actionneur avec un appareil de test de chute dans les directions
axiale et perpendiculaire sur la vis principale. (Test réalisé avec l'actionneur a I'état initial.)

Résistance aux vibrations : Aucun dysfonctionnement n'a été observé lors du test de I'actionneur a un balayage de fréquences de 45 a 2000 Hz. Test
réalisé en direction axiale et perpendiculairement a I'axe de la vis. (Test réalisé avec I'actionneur a I'état initial.)

Note 5) Consommation électrique (controleur inclus) de I'actionneur en service.

Note 6) Consommation électrique en veille (contréleur compris) lorsque I'actionneur est arrété sur une position prédéfinie alors qu'il est en service.

Note 7) Consommation électrique maximum instantanée (contréleur inclus) lorsque I'actionneur est en fonctionnement. Cette valeur peut servir a la sélection

de I'alimentation.

Note 8) Avec frein uniquement
Note 9) Tenir compte de la consommation électrique du frein dans la définition de I'alimentation électrique.
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Actionneur électrique/Modéle guidé
Entrainement par courroie

série LEFB

53
=T
8 g
Ve - - _g -g
Caractéristiques P
o
Servomoteur (24 VDC) g
Modele LEFB16A LEFB25A 3 “u’_,
Course [mm] Note 1 300, 500, 600, 700 300, 500, 600, 700, 800, 900 g IiIJ
5 800, 900, 1000 1000, 1200, 1500, 1800, 2000 e
g Charge [kg] N2 [Horizontal 1 2 2
S | Vitesse [mm/s] Note2) 5 & 2000 5 & 2000 sl__
_fi? Accélération/Décélération max. [mm/s?] 3000 S
é Répétitivité de positionnement [mm)] +0.08 %
@ Mouvement perdu [mm] Note 3) 0.1 max. % m
E. Pas de vis équivalent [mm)] 48 48 § h
_‘g Résistance aux impactsivibrations [m/s?] N2 50/20 o
‘% Type d'action Courroie 953
g Type de guidage Guide linéaire é
O | Plage de température d'utilisation [°C] 5a40
Plage d'humidité ambiante [% HR] 90 max. (sans condensation) (oo}
Taille du moteur 028 042 <
@ Sortie du moteur [W] 30 36 88
29| Type de moteur Servomoteur (24 VDC) I
‘Zg— Codeur Phase A/B incrémentales (800 impulsions/rotation)/phase Z
‘gg Tension nominale [V] 24 VDC £10% o
g% Consommation électrique [W] Note §) 78 69 1
O | Consommetion ectiaue en vell pendant e fonctionnement W) =61 Horizontal 4 Horizontal 5 8
Consommation électrique max, instantanée [W] "0t 87 120 |
85| Type Noted) Frein activé par manque de courant
:.%‘-8 Effort de maintien [N] 4 19
g'% Consommation électrique [W] Nete 9) 2.9 5 E
S| Tension nominale [V] 24 VDC +10% (&)
Note 1) Consulter SMC pour toutes les courses non standard car elles sont produites en tant qu’exécutions spéciales. I'_IlJ
Note 2) Reportez-vous au « Graphique du rapport charge—vitesse de la piéce (guide) » en page 28, pour plus de détails. De plus, si la longueur de céable
dépasse de 5 m, il diminuera jusqu'a 10 % tous les 5 meétres. —
Note 3) Une valeur de référence pour la correction d'une erreur dans une opération réciproque. <
Note 4) Résistance aux chocs : Aucun dysfonctionnement n'a été observé lors du test de I'actionneur avec un appareil de test de chute dans les directions o
axiale et perpendiculaire sur la vis principale. (Test réalisé avec I'actionneur a I'état initial.) (&)
Résistance aux vibrations : Aucun dysfonctionnement n'a été observé lors du test de l'actionneur a un balayage de fréquences de 45 a 2000 Hz. L
Test réalisé en direction axiale et perpendiculairement a I'axe de la vis. (Test réalisé avec I'actionneur a I'état initial.) -
Note 5) Consommation électrique (contréleur inclus) de I'actionneur en service. L
Note 6) Consommation électrique en veille (contréleur compris) lorsque I'actionneur est arrété sur une position prédéfinie alors qu'il est en service. [
Note 7) Consommation électrique maximum instantanée (contréleur inclus) lorsque Il'actionneur est en fonctionnement. Cette valeur peut servir a la
sélection de l'alimentation.
Note 8) Avec frein uniqguement ff
Note 9) Tenir compte de la consommation électrique du frein dans la définition de I'alimentation électrique. w
-l
Q
Masse E
% —
Série LEFB16 §
Course [mm] 300 500 600 700 800 900 1000 E
Masse du produit [kg] 1.19 1.45 1.58 1.71 1.84 1.97 2.10 w
Masse supplémentaire avec frein [kg] 0.12 .
Série LEFB25
Course [mm] 300 500 600 700 800 900 1000 1200 1500 1800 2000 —
Masse du produit [kg] 2.39 2.85 3.08 3.31 3.54 3.77 4.00 4.46 5.15 5.84 6.30 ]
Masse supplémentaire avec frein [kg] 0.26 8
Série LEFB32 w
Course [mm] 300 500 600 700 800 900 1000 1200 1500 1800 2000 ——
Masse du produit [kg] 412 4.80 5.14 5.48 5.82 6.16 6.50 7.18 8.20 9.22 9.90 S
Masse supplémentaire avec frein [kg] 0.53 I'ulj
|
g8
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Construction

Série LEFB
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N° Description Matiére Note

1 Corps Alliage d'aluminium Anodisé
2 Glissiere —

3 Courroie —

4 Support de courroie Carbon steel Chromé

5 Butée de courroie Alliage d'aluminium Anodisé
6 Table Alliage d'aluminium Anodisé
7 Plaque d'obturation Alliage d'aluminium Anodisé

8 Butée de la bande externe Résine synthétique

9 Boitier A Aluminium die-cast Revétement
10 Support de poulie Alliage d'aluminium

11 Axe de poulie Acier inox

12 Poulie de retour Alliage d'aluminium Anodisé
13 Poulie de moteur Alliage d'aluminium Anodisé
14 Support du moteur Alliage d'aluminium Anodisé
15 Couvercle du moteur Alliage d'aluminium Anodisé
16 Fond avant Alliage d'aluminium Anodisé
17 Butée de la bande Acier inox

18 Moteur —

19 Coussinet en caoutchouc NBR

20 Butée Alliage d'aluminium

21 Bande externe Acier inox

22 Roulement —

23 Roulement —

24 Vis de réglage de la tension | Chromium molybdenum steel Chromé
25 Vis de fixation de la poulie | Chromium molybdenum steel Chromé
63
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Actionneur électrique/Modéle guidé e
Entrainement par courroie Série LEFB

c 2@
=]
© o
o £
(83
Dimensions trainement par courroie o
o
>
LEFB16 aHo (4% g
nxe35 _ ""prof.3 5 E,I.,
<1 ; = 5 Option du moteur : ‘é w
c">I]] 1 e \:F?:CG Avec frein el
—_ [
\ { 150 8 S| cable de frein 2
\ D x 150 (= E) 20 =1 [i03.5) o
| [ —
| I B Sidns= =
\ / \ ‘ L Longueur du cable = 250 — %
7 (952) K (Uistance de déplacement de la table) Note2) 37 535 | (1.5) 65 0 § 65 & m
— = 2]
Course G N 27 Longueur du cable s h
[Origine] Note 4) Origine Noe3) /1 5 4] 250 ,g u
= S
=) P 3
Q¥ S| \Céble dumoteur Motel‘,lr ! 3
bl = S| (@2xes) & ‘ pasa Servo =
= © moteur
= pas
" 2¢ ©®©
Vis de réglage de tension de la courroie el ]
03H9 (§%°) (72) 55 1l (M3 : Surplats 2.5) g%
prof. 3 40 1"z el &4 s ]
4xM4x0.7 o0 M4 x 0.7 | L5 i ‘;“ S
prof. taraudage 6.4 N | prof. taraudage 7 5
= T = (borne F.G.)
= : g 3?—»«1@’ (?
< 3H9 (302 [mm] (&)
‘ 3 "W Modele L | A B n D E w
Note/1) Lors du montage de|I'actionneur & laide du  plan de référence pour le montage, ajustez la LEFB161T-300C1 | 4955| 306 | 435 6 2 300 =l
hauteur de la/surface ou de la goupille opposée sur 2 mm min. en raison du chanfreinage LEFB161T-500C] 695.5 | 506 635 10 4 600
R. (Hauteur recommandée : 5mm) LEFB161T-600C] 7955 | 606 735 10 4 600
Note 2) Plage de distance dans laquelle la table peut se déplacer lorsqu'elle retourne a l'origine. Veillez & LEFB16T-700] 8955 | 706 835 12 5 750 E
ce que la piece montée sur la table ne géne pas les pices et les équipements autour de la table. LEFB160T-800C 9955 | 806 935 14 6 900 [3)
Noze Z) EOS"'OH spf s fte‘OU' 'OtL'Q'”e- oo fendoit auue | de retour  loria LEFB16JT-90001 | 10955 | 906 | 1035 | 14 6 900 w
ote ) Csarr:;gw re [entre pafenthéses indique I'endroit auquel le sens de retour a lorigine a LEFB1601T-10000] | 11955 | 1006 | 1135 16 Z 1050 -
LE ‘ B25 10,025 Option du moteur :
nxo4.5 30 (8%%) Avec frein <
Y prof. 3 e o
- ‘\ ’ i l i = e o Cable de frein O
S ] \ - . - 1less) IiIJ
‘ , ‘\ 170 10 :G
D x 170 (= E) 25 N s R ——
B g | 65 |
\ ' \ L ongueur du cable = 250 Longueur du cable
=250 (]
10 \(104) A Ldistarkce de déplacement de la table) Note 2)52 4.8 | (1.5) 65 — L
| Course B4166] N Moteur I'_||J
[Orkgine] Note 4) Origine Note 3) 2 (4] N pas a Q
| “
0| o (] pas 5
3~ | 20 o —
3 [ts} pm—
I — I o §
< o
| L1s “°lm
Céble du moteur [TH
#3H9 (+8.025) (102) (2x 04.7) 17 Vis de réglage de tension de la courroie [TT]
prof. 3 64 M4 X 0.7 (M3 Surplats 2.5) [mm] |
4 xM5x0.8 >
SXVOXDS 45 © prof. taraudage 8 Modele H
B | L | Qrof. tara;udage ?.5 :‘“ .:'_ :a (borne F.G.) LEFB25T-[sT] 115.8 |
) — i - T : LEFB25T-sTB 1588 ——
——+ '1 = EaENE LEFB25AT-[s1] 98.8 51,
gl 9l | sHe (%) LEFB25AT-sTB | 139.8 O
prof. 3 Modele L A B n D E 1T
LEFB25[1T-300(] 541.8 306 467 6 2 340 o
LEFB25[1T-500(] 741.8 506 667 8 & 510 o
Note 1) Lors du montage de ljactionneur & l'aide du plan de référence pour le LEFB25LIT-600L] 841.8 606 767 10 4 680 LL
mgntage, ajustez la hauteur de la surface ou de la goupille opposée sur LEFB25[1T-700C] | 941.8| 706 | 867 | 10 4 680 w
3 mm min. en raison du chanfreinage R. (Hauteur recommandée : 5mm) LEFB25LIT-800C1 | 10418 | 806 | 967 | 12 5 850 -
Note 2) Plage de distance dans laquelle la table peut se déplacer lorsqu'elle LEFB25[1T-900(] | 1141.8| 906 | 1067 14 6 1020
refourne a l'origine. Veillez a ce que la piéce montée sur la table ne LEFB25IT-1000 | 1241.8 | 1006 | 1167 14 6 1020 Lo
géne pas les piéces et|les équipements autour de la table. LEFB251T-1200L | 1441.8 | 1206 | 1367 16 7 1190 2 g.-§
i : AR S=9
Note 3) Ppsition aprés retour aforigine. =~~~ LEFB25(1T-15000] | 1741.8 | 1506 | 1667 | 20 9 [ 1530 [§3s
Note 4) Ia_llg:i)r?r:)ereair;]t;i péaren héses indique I'endroit auquel le sens de retour LEFB2501T-1800L1 | 2041.8 | 1806 | 1967 o4 1 1870 £28
g ge- LEFB250JT-200001 | 2241.8 | 2006 | 2167 | 26 | 12 | 2040
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série LEFB

Dimensions : Entrainement par courroie

LEFB32
5H9 ("5°%°) Option du moteur :
Nxo5.5 prof. 5 Avec frein
5 — 5 Moteur  Servo- 5
o [y L " pas a pas moteur oi| Céble de frein
o i i ﬁ_@ 20 24 11035)
E Y
200 15 == = —
IZEI o I'L-:J'l
D x 200 (= E) 25 = 65
B Longueur du cable|
— =250
<
1o}
» ®
L ongueur du cable = 250 7
10 (121) A (distance de déplacement de la table) Note2) 62 86.6 (1.5) 65 20
y <
(125) [123] Course 64 [(66) a 48
P 'y N 2 4 a |
l<Qrigine] Note 4) Origine Note 3 | _ 2[4] = —
=) o)
L g° g . ‘
™ - I T I 6| o) I
Tlo
Cable du moteur \ \%
(2 x @5) 7.5 Vis de réglage de tension de la courroie
20 (M3 : Surplats 2.5)
@5H9 (*§°%) (122) M4 x 0.7
Plan de référence pour Mo " prof. 5 70 prof. taraudage 8 (borne F.G.)
I€ montage du corps 4xM6x 1 42
\ prof. taraudage 8.5 3
= : : b
i N \ L. _
Al | i J: T
o 7s =y
| ® ® i =
3 2 5H9 (+8.oao)
prof. 5
[mm]
Note 1) Lors du montage de I'actionneur a l'aide du plan de référence Modéle L A B n D E
pourlle montag:e, ajustez la ha_uteur de la surface ou dg Ia. LEFB32001-3000] 585.6 306 489 6 2 400
g;urgl)lle opposée sur 2 mm min. (Hauteur recomman dée : LEFB32[ 1T-5000 ] 7856 506 689 8 3 600
Note 2) Plage de distance dans laquelle la table peut se déplacer ::5::2325;3005 325'6 686 ;22 13 i ggg
lorsqu'elle retourne a l'origine. Veillez a ce que la piece 3 -700 56| 706
montée sur la table ne géne pas les pieces et les LEFB32(]T-800L] | 10856 806 989 10 4 800
équipements autour de la table. LEFB32[]T-900[] | 11856 | 906 | 1089 12 o) 1000
Note 3) Position apres retour a l'origine. LEFB32[JT-1000[1 | 1285.6 | 1006 | 1189 12 5 1000
Note 4) Le nombre entre parenthéses indique I'endroit auquel le sens LEFB32[1T-1200[1 | 1485.6 | 1206 | 1389 14 6 1200
de retour a l'origine a changeé. LEFB321T-150001 | 1785.6 | 1506 | 1689 | 18 8 | 1600
LEFB32[1T-1800[1 | 2085.6 | 1806 | 1989 20 9 1800
LEFB32[1T-2000(1 | 2285.6 | 2006 | 2189 22 10 2000
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Série LEF

Actionneur électrique _
Précautions specifiques au produit 1

Veuillez lire ces consignes avant utilisation. Reportez-vous a la page annexe pour connaitre les consignes
de sécurité. Pour les précautions relatives aux actionneurs électriques, consultez les « Précautions de

manipulation des produits SMC » et le Manuel d'utilisation sur le site Internet de SMC, http://www.smc.eu

| Conception | Manipulation |
/A\Précaution /A\Précaution
1. N'appliquez pas de charge supérieure a la limite requise. 3. Ne heurtez jamais la fin de course sauf en revenant en
Sélectionnez un actionneur adapté en fonction de la charge et du position initiale.
moment admissible. Si le produit est utilisé en dehors des limites Lorsque des instructions incorrectes sont entrées, telles qu'une
spécifiées, la charge excentrée appliquée sur le guide sera excessive et utilisation du produit hors des limites de fonctionnement ou hors de la
aura des effets néfastes. En effet, elle peut générer un jeu dans le course réelle par une modification des paramétres du contréleur et/ou
guide, ce qui altére la précision et diminue la durée de service. de la position d'origine, la table pourrait heurter I'extrémité de course de
2. N'utilisez pas le produit dans des applications ou il I'actionneur. Vérifiez ces points avant toute utilisation.
pourrait subir une force externe ou une force d'impact Si la table heurte I'extrémité de course de I'actionneur, le guide, la
excessive. courroie ou la butée interne pourraient étre endommagés. Un
Cela pourrait l'endommager dysfonctionnement pourrait en résulter.
| Manipulation | %L S 1 X
[ |
Apl‘ecautlon Manipulez I'actionneur avec précaution, en particulier quand il
1. Les données de positionnement doivent étre de 0.5 min. (au est en position verticale, la piéce pouvant tomber facilement sous son
moins 1 pour le modeéle a courroie). propre poids.
Sinon, le signal de fin de positionnement risque de ne pas se produire. 4. La force de déplacement doit étre équivalente a la valeur

2. Signal de sortie INP

1) Opération de positionnement
Quand le produit atteint les plages de réglage des données de
positionnement [In position], le signal de sortie INP s'allume.
Valeur initiale : réglée a [0.50] minimum.

O

SVC

initiale.
Si elle est inférieure & la valeur initiale, une alarme se déclenche.

5. La vitesse réelle de I'actionneur sera affectée par la charge.

Vérifiez la partie sur la sélection de modele du catalogue.

. N'appliquez pas de charge, de coup ou de résistance a la

charge transférée pendant le retour a I'origine.

Dans le cas contraire, l'origine peut étre déplacée puisqu'elle est basée
sur le régime du moteur détecté.

. Ne bosselez pas, n'éraflez pas ou n'occasionnez pas d'autres

dommages aux surfaces de montage du corps et de la table.

Cela peut provoquer une irrégularité sur la surface de montage, un jeu sur
le guide ou une augmentation de la résistance au glissement.

. N'appliquez pas d'impacts violents ou un moment excessif

lors du montage d'une piéce.

Si une force externe est appliquée et dépasse le moment autorisé, cela
risque d'entrainer du jeu ou une augmentation de la résistance au
glissement.

9. Maintenez la planéité de la surface de montage a 0.1 mm max.

10.

11.

12.

L'irrégularité d'une piece ou d'une base montée sur le corps du produit
peut provoquer du jeu dans le guide et augmenter la résistance au
glissement.

Lors du montage du produit, gardez un diamétre de 40 mm
min. pour les courbures de cable.

Ne heurtez pas la table avec la piéce pendant la phase de
positionnement.

Du lubrifiant est appliqué sur la bande externe pour le
glissement. Assurez-vous de I'appliquer une nouvelle fois
apres l'avoir essuyé pour oter les corps étrangers, etc.

13. Pour un montage sur plafond, la bande externe pourrait fléchir.
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Série LEF

Précautions spé

Al

Actionneur électrique

cifiques au produit 2

Veuillez lire ces consignes avant utilisation. Reportez-vous a la page annexe pour connaitre les consignes
de sécurité. Pour les précautions relatives aux actionneurs électriques, consultez les « Précautions de

manipulation des produits SMC » et le Manuel d'utilisation sur le site Internet de SMC, http://www.smc.eu

Manipulation \

A Précaution

14. Lorsque vous montez le produit, utilisez des vis d'une
longueur suffisante et serrez-les au couple recommandé.

Un serrage supérieur au couple recommandé peut entrainer un
dysfonctionnement et/ou une altération de la précision de
guidage, tandis qu'un serrage insuffisant peut déplacer la
position de montage ou, en conditions extrémes, désolidariser
I'actionneur de sa position de montage.

Corps fixé oA
L
H]' r 4 5
< %, >
Modéle Vis Couple de serrage oA L
max. [N-m] [mm] [mm]
LEFC116 M3 0.6 3.5 20
LEF[125 M4 15 4.5 24
LEF[132 M5 3.0 5.5 30
LEFC140 M6 5.2 6.6 31

Montage du corps

Plan de référence pour
le montage du corps

Goupille de piétage
(Plan de référence)

Goupille de positionnement
(plan de référence)

Goupille de piétage
(Fond du boitier B)

Plan de montage de
référence du corps

Goupille de piétage

Le parallélisme correspond a la surface de référence de celle du
montage du corps.

Si le parallélisme d'une table est nécessaire, définissez le plan de
référence par rapport aux goupilles paralleles, etc.

Piéece fixée
%’ R ) Couple de serrage | L. (prof. de vissage
i % - Y Modeéle Vis nﬂax. N g (pmax) ] 0
[} LEFJ16 | M4 x 0.7 1.5 6
] LEFJ25| M5 x 0.8 3.0 8
@ LEF32| M6 x 1 5.2 9
LEFS40 [M8 x 1.25 125 13

Pour éviter que les vis de fixation de la piéce touchent le corps, utilisez des vis qui soient
de 0.5 mm plus courtes que la profondeur de vissage maximum. Des vis longues
peuvent entrer en contact avec le corps et provoquer des dysfonctionnements, etc.

15. Ne faites pas fonctionner le produit en fixant la table et en
déplacant le corps de I'actionneur.

16. L'actionneur avec entrainement par courroie ne peut pas étre
utilisé pour des applications verticales.

67 %

17. Consultez les caractéristiques pour connaitre la vitesse
minimum de chaque actionneur.
Des dysfonctionnements, de type a-coups, pourraient autrement se
produire.

18. Si en utilisant un actionneur avec un entrainement par
courroie, des vibrations se produisent alors que la plage de
vitesse est respectée, cela peut étre dii aux conditions
d'utilisation. Réajustez la vitesse pour éviter les vibrations.

] Entretien

A Attention

Fréquence des entretiens
Réalisez I'entretien selon les indications du tableau ci-dessous.

Fréquence Contréle visuel | Contréle interne | Controle de la courroie
Contréle quotidien avant o _ _
mise en fonctionnement
Inspection tous les 6
mois/1000 km/5 O O O
millions de cycles*

* Choisissez en fonction de ce qui se produit le plus rapidement.

o Vérification de I'aspect extérieur
1. Vis desserrées, salissure anormale
2. Vérification des défauts et des jonctions de cables
3. Vibration, bruit

e Eléments de controle interne

! 1. Condition du lubrifiant sur les pieces mobiles.
2. Relachement ou jeu constaté des pieces fixes ou des vis de montage.
'« Eléments de controle de la courroie

Arrétez immédiatement I'appareil et remplacez la courroie si elle arrive
! en bas. De plus, vérifiez que I'environnement et les conditions
d'utilisation répondent aux exigences du produit.

a. Le canevas des dents est usé.

! La fibre de canevas s'effiloche. Le caoutchouc s'enléve et la fibre
blanchit. La forme des fibres est confuse.

b. Le coté de la courroie se détache ou s'use.

! Le coin de la courroie s'arrondit et le fil effiloché se décolle.

c. La courroie est coupée partiellement.

La courroie coupée partiellement. Un corps étranger (excepté les
! pieces coupées) pris dans les dents endommage |'appareil.

d. Ligne verticale sur les dents de la courroie

Défaut provoqué par le passage de la courroie sur la bride.

e. Le caoutchouc a I'arriére de la courroie est mou et collant.
f.L'arriére de la courroie est fissuré.

¢ Remplacement de la courroie pour la version moteur
paralléle (guide)

Nous conseillons de remplacer la courroie apres une période d'utilisation
de 2 ans ou avant d'avoir atteint les distances suivantes.

Modele Distance Modele Distance
LEFS16JA 2000 km LEFS32C0H 6000 km
LEFS16C1B 1000 km LEFS32[1A 4000 km

Modele Distance LEF832DB 2000 km
LEFS25(1H 4100 km Modele Distance
LEFS25[1A 2500 km LEFS40CH 6000 km
LEFS2501B 1200 km LEFS40C]A 4000 km

LEFS4001B 2000 km

SVC



Controleur/Driver

Sélection
du modele

)H

}[ LEFS

LEFB

[ Moteur pas a pas (Servo/24 VDC) / Servomoteur (24 VDC

(

Moteur pas a pas (Servo/24 Vcc) Servomoteur (24 Vcc)

Série LECP6 série LECAG6

i
=
Page 91 Eﬁ
o
Y
o
O
=N
e
Y
Moteur pas a pas (Servo/24 Vcc) Moteur pas a pas (Servo/24 Vcc) %
Série LECP1 Série LECPA i
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Modele programmable \
Moteur pas a pas (servo/24 VDC)

série LECP6

Servomoteur (24 VDC)

série LECAG6

Pour passer commande

/A\Précaution LE C P6 P -

[Produits conformes a la norme CE] -T—
(D La conformité CEM a été testée en combi-
nant la série des actionneurs électriques
LEF avec celle des contréleurs LEC. " série LECP6 série LECA6
La conformité CEM dépend de la fagon dont Contr6leur
le client a configuré son panneau de com- y

mabr;de a}/ec ses autFr,es équipements -let Moteur compatible
cables électriques. Par conséquent, la - A . s
conformité a la directive CEM ne peut pas p | Moteur pas & pas fESxaeLrj; Cg@gﬁ{::g‘t’iég;fgﬂi;é 2ptl$flge I'actionneur)
étre certifiée pour les composants SMC in- (Servo/24 VDC) ple: P

corporés a I'équipement du client sous LEFS16A-400B-R16N1.

conditions de fonctionnement actuelles. Le A Servomoteur
client doit vérifier la conformité de ses ma- (24 VDC) .
chines et de son équipement dans son en- ‘Optlon

semble. :
. - : w f — Montage par vis
@ En ce qui concerne la série LECA6 | Nombre de données de positionnement (Points)® L 5
v ongueur du cable E/S[m] 5o -
Montage sur rail DIN

(contréleur du servomoteur), la conformité 64 ‘ -

CEM a été testée a l'aide d'un kit de filtre —_ Sans cable Note) Le rail DIN n'est pas inclus
anti-parasites (LEC-NFA). Reportez-vous en 1 15 A commander sépparémentl
3 3
5

page 77 pour le kit de filtre anti-parasites. Type E/S paralléle ¢
5

Réf. de I'actionneur

Reportez-vous au mode d'emploi de la série
LECA pour linstallation. N | NPN
[Produits conformes & la norme UL] P | PNP
Lorsque la conformité a la norme UL est
requise, l'actionneur électrique et le contrbleur
doivent étre utilisés avec une alimentation de

x En cas de sélection d'un modele doté d'un controleur (-06NC/-06PO) lors de la

dlasse 2 UL1310. commande de la série LE, il est inutile de le commander séparément.
4 )
Le controleur est vendu seul si la compatibilité de I'actionneur est déterminée préalablement. )
Vérifiez que la combinaison du controleur et de l'actionneur est correcte. ~______cce---mmTTTTT
<Contrélez les points suivants avant toute utilisation.> LEFS16A—-400
(D Vérifiez le numéro du modéle sur I'étiquette de I'actionneur. Il doit é&tre
identique au numéro figurant sur I'étiquette du contréleur. @
\_ (2) Vérifiez la compatibilité de la configuration E/S parallele (NPN ou PNP). @ )
= Reportez-vous au manuel d'utilisation des produits. A télécharger sur notre site Web : http://www.smc.eu
Caractéristiques
Caractéristiques standards
Elément LECP6 LECA6
Moteur compatible Moteur pas a pas (servo/24 VDC) Servomoteur (24 VDC)
Alimentation Tension d'alimentation : 24 VDC +10% Consommation de courant : 3 A (Appel 5 A) Nete 2)| Tension d'alimentation : 24 VDC +10% Consommation de courant : 3 A (Appel 10 A) Note 2)
électrique Note 1) [transmission moteur, controle de puissance, arrét, frein inclus] [transmission moteur, contréle de puissance, arrét, frein inclus]
Entrée paralléle 11 entrées (optocouplées)
Sortie paralléle 13 sorties (optocouplées)
Codeur compatible Phase A/B incrémentales (800 impulsions/rotation) [ Phase A/B incrémentales (800 impulsions/rotation)/phase Z
Communication série RS485 (compatibilité avec le protocole Modbus)
Mémoire EEPROM
Visualisation LED LED (vert/rouge), une de chaque
Controle de frein Borne de libération manuelle du frein Note 3)
Longueur du cable [m] Cable E/S : 5 max., Cable de I'actionneur : 20 max.
Systeme de refroidissement Climatisation naturelle
Plage de température d'utilisation [C] 0 a 40 (hors-gel)
Plage d'humidité ambiante [% HR] 90 max. (sans condensation)
Plage de température de stockage [C] —10 a 60 (hors-gel)
Plage d'humidité de stockage [%HR] 90 max. (sans condensation)
Résistance d'isolation [MQ] Entre le Sb(;) |(t|5%roe\t”|3aé))ome FG
150 (montage par vis
Masse [g] 170 (m(ontagegsufrail D?N)

Note 1) N'utilisez pas d'alimentation électrique de « a limitation de courant d'appel » pour le contréleur. Lorsque la conformité a la norme UL est requise,
I'actionneur électrique et le contréleur doivent étre utilisés avec une alimentation de classe 2 UL1310.
Note 2) La consommation change en fonction du modele d'actionneur. Reportez-vous aux caractéristiques de I'actionneur pour plus de détails.
Note 3) Compatible avec un frein activé par manque de courant.
SMC

69

O



Controleur (Modéle a programmation de positions)/Moteur pas a pas (Servo/24 Vcc) Série LE CP 6
Contréleur (Modeéle a programmation de positions)/Servomoteur (24 Vcc) Série LE CA 6

7

Sélection
l du model

Montage

a) Montage par vis (LECI611-J) b) Montage sur rail DIN (LECC2161C1D-1)
(Installation avec deux vis M4) (installation avec le rail DIN)

LEFS

Le rail DIN est bloqué.

Fil de mise Fil de mise
a la masse ala masse

ffffffffff

Fil de mise

Sens de montage ::> &

LEFB

[ Moteur pas a pas (Servo/24 VDC) / Servomoteur (24 VDC) \

L L =
N — M <o
: N <O
ol A ©©
Lo AN LIl
0 T
| - o
L - - 8
Sensdemontage::>* A ol 2 o] -
ﬁ Adaptateur pour E
montage sur rail DIN O
Accrochez le contréleur sur le rail DIN et appuyez sur le IiIJ
levier de la partie A dans le sens de la fleche pour le blogquer.
Note) En cas d'utilisation de la série LEF de taille 25 min., I'espace entre les contréleurs doit étre de 10 mm min. E
(&]
Ll
-l
L P——
Rail DIN s 505
7.5 : :
AXT100-DR-O ~ pas) o
LL
= Pour [J, entrez un numéro tiré de la ligne « N°» dans le tableau ci-dessous. ol & PN N w
Reportez-vous aux dimensions de montage de la page 71. (IR R i i i i i ) -l
@ <
2
- . 1.25 P-J —
Dimension L [mm] = o —
N° 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 %
L 23 | 355| 48 | 605 | 73 | 855 | 98 [1105| 123 [1355| 148 [160.5| 173 [185.5| 198 |210.5| 223 [235.5| 248 |2605 |@ m
LL
N° 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40 w
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 -
| N—
[
(]
(&)
) Ll
Adaptateur pour montage sur rail DIN -
LEC-DO (avec 2 vis de montage) (0]
L
Le kit rail DIN peut étre utilisé sur un contréleur a montage par vis. IiIJ
(2]
c 8=
=28
883
an®
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série LECP6
Série LECAG6

Dimensions
a) Montage par vis (LECI61]-[J)
(81.7)
04.5
66 pour fixation du corps 35
1 LED d'alimentation (vert) 31

(ON : alimentation électrique est ON)

LED d'alimentation (rouge)

ﬁ_g (ON : alarme est ON)
©

Connecteur E/S parallele CN5

Connecteur E/S en série CN4

150
141

Connecteur d'encodeur CN3

Connecteur d'alimentation moteur CN2

Connecteur d'alimentation CN1

pour fixation du corps

b) Montage sur rail DIN (LECJ61CID-[)

Reportez-vous en page 70 pour connaitre les
(81.7) (11.5) ! . i ;
66 dimensions L et les références du rail DIN.
35
1
™ 31
©
N
<
©
3| 9|
E| 3
5l ©
8 =
e 3§
] [}
u o| Z| | o
i z|B| 2@
| =l
i E k)
== o| ©
L - C
T| ®©
|/ c| 3
3 S| <
Gl
ol s
™| ~
N~
©

(91.7)
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Exemple

Modéle programmable / Moteur pas a pas (Servo/24 VDC) Série LE CP 6
Modéle programmable / Servomoteur (24 VDC) Série LE CA 6

de céblage 1

] Connecteur d'alimentation : CN1

« La prise de courant est accessoire.

Prise de courant pour LECP6

Borne du connecteur d'alimentation CN1 pour LECP6 (PHOENIX CONTACT FK-MC0.5/5-ST-2.5)

Nom de la borne Fonction Détails
oV Entrée commune (-) | Les bornes M 24V/C 24V/EMG/BK RLS sont communes (-).
M 24V Alimentation moteur (+)| Contrleur avec alimentation moteur (+)
C 24V Alimentation de commande (+)| Contréleur avec alimentation de contréle (+) g 3 > 00
EMG Arrét (+) Entrée (+) de libération de l'arrét NIR= T
BK RLS Frein (+) Entrée (+) de libération du frein Sol¥y
m
Borne du connecteur d.allmentatlon CN1 pour LECA6 (PHO!ENIX CONTACT FK-MCO0.5/7-ST-2.5) Prise de courant pour LECAG
Nom de la borne Fonction Détails
ov Entrée commune (-) | Les bornes M 24V/C 24V/EMG/BK RLS sont communes (-).
M 24V Alimentation moteur (+)| Contréleur avec alimentation moteur (+)
C 24V Alimentation de commande (+)| Contrdleur avec alimentation de contrdle (+)
EMG Arrét (+) Entrée (+) de libération de I'arrét
BK RLS Frein (+) Entrée (+) de libération du frein
RG+ Sortie régénérative 1 | Bornes de connexion de résistance de régénération
RG- Sortie régénérative 2 | (Il n'est pas nécessaire de les relier selon les spécifications standard de la série LE).

Exemple de cablage 2

] Connecteur E/S paralléle : CN5

Schéma électrique

LECO6NTIT-0I (NPN)

Alimentation électrique

= Veulillez utiliser le cable E/S (LEC-CN5-LJ) quand vous connectez un API, etc. au connecteur E/S parallele CN5.
« || est recommandé de modifier le raccordement en fonction du type d'entrée et de sortie paralléle (NPN ou PNP).

LECC6PLIC-0I (PNP)

Alimentation électrique

CN5 24 VDC pour signal E/S CN5 24 VDC pour signal E/S
COM+ | A1 {1 coM+ | At {—
COM- | A2 COM- | A2
INO A3 — — INO A3 |
IN1 A4 */ INT A4 */—‘
IN2 A5 — IN2 A5 k/—‘
IN3 A6 — IN3 A6 k/—‘
IN4 A7 — IN4 A7 k/—‘
IN5 A8 — IN5 A8 k/—‘
SETUP | A9 [— SETUP | A9 k/—‘
HOLD | A10 — HOLD | A10 k/—‘
DRIVE | A11 — DRIVE | A11 k/—‘
RESET | A12 — RESET | A12 k/—<
SVON | A13 — SVON | A13 */—‘
ouTo | B1 (—{Chage}—¢ outo | B1
OUT1 B2 ] OUT1 B2 Chage
ouT2 | B3 |—{Chagel—¢ ouT2 | B3 Charge
OUT3 | B4 Cherge]—¢ OUT3 | B4 Cherg
ouT4 | B5 |—{Chagel—¢ ouT4 | B5 Charg
OUT5 | B6 Charge—¢ OouT5 | B6 Charg
BUSY B7 (Charge —¢ BUSY B7 Charg
AREA | B8 —{hagel—¢ AREA | B8 Charg
SETON | B9 —{Cnagel—¢ SETON | B9 Charg
INP B10 —{Cragel—¢ INP B10 Charge
SVRE | B11 —{Chage}—¢ SVRE | B11 Charge
«ESTOP | B12 —{Charge}—9 «ESTOP | B12 Charge
«ALARM | B13 *ALARM | B13 Charg
R I
Signal d’entrée Signal de sortie
Désignation Détails Désignation Détails
COM+ Connecte l'alimentation 24 V pour le signal entrée/sortie OUTO a OUTS5 |Indique le N° des données de positionnement pendant le fonctionnement
COM- Connecte I'alimentation 0 V pour le signal entrée/sortie BUSY Emet quand I'actionneur est en mouvement.
INO & INS N" bjt spécifié dans’les données de'po.sitionnenlent AREA Emet dans la plage de sortie des données de positionnement
(indication de I'entrée dans la combinaison INO a 5) SETON Emet lors du retour a I'origine
SETUP Instruction de retour a l'origine INP Emet quand la position ou la force ciblées est atteinte
HOLD Opération temporairement interrompue (s'active quand le positionnement ou la poussée sont terminés)
DRIVE Consigne d'entrainement SVRE Le servomoteur est activé.
RESET Réinitialisation de I'alarme et interruption de I'opération *ESTOP Note) Aucun signal en cas d'arrét EMG
SVON Instruction servo ON *ALARM Note) Aucun signal quand l'alarme se déclenche.

Sélection
u modele

;

l

LEFS

LEFB

[ Moteur pas & pas (Servo/24 VDC) / Servomoteur (24 VDC) \

LECA6
LECP6

LEC-G

W‘ LECPA ‘ LECP1

N LEFS

Servomoteur AC

LEFB

[

LEFG ‘ LECSD‘ [

Précautions
spécifiques
au produit

O

Note) Signal du circuit de logique négative (N.F.)

SVC
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série LECP6
Série LECAG6

Réglage des données de positionnement

1. Réglage des données de positionnement

Dans ce réglage, l'actionneur bouge et s'arréte dans la position cible.
Le schéma suivant montre les différents réglages et le fon-

2. Réglage des données de la poussée

L'actionneur se met en position pour démarrer la poussée. Quand la
position est atteinte, la poussée commence avec la force définie max.

ctionnement. Le schéma suivant montre les différents réglages et le fonc-
Les éléments et les valeurs de consigne a paramétrer sont indiquées tionnement.
ci-dessous. Les éléments et les valeurs de consigne a paramétrer sont indiquées
ci-dessous.
Vitesse Vitesse

Accélération Décélération Accélération Décélération

itesse itesse

Positionnement

OFF

Vitesse de poussée \ l

Force

Force de poussée
Déclenchement LV

Sortie INP | ON

[ON]

Sortie INP | ON

1

[ON]

OFF

©: Réglage obligatoire
O : Réglage obligatoire tel que requis

Données de positionnement —: Réglage non-obligatoire

©: Réglage obligatoire

Données de positionnement (poussée) © : Réglage obligataire tel que requis

Réglage Elément Détails Réglage Elément Détails
Si la position absolue est requise, sélectionnez Si la position absolue est requise, sélectionnez
© | Mouvement MOD Absolute. Si la position relative est requise, © | Mouvement MOD Absolute. Si la position relative est requise,
sélectionnez Relative. sélectionnez Relative.
© | Vitesse Vitesse de transfert vers la position cible © | Vitesse Vitesse de transfert vers la Position de démarrage de la poussée
© | Position Position cible © | Position Position de démarrage de la poussée
Parametre qui définit la rapidité avec Parameétre qui définit la rapidité avec
P laquelle l'actionneur atteint la vitesse aa laquelle I'actionneur atteint la vitesse
O | Accélération . O | Accélération .
voulue. Plus la valeur de consigne est voulue. Plus la valeur de consigne est
élevée, plus il atteint la vitesse rapidement. élevée, plus il atteint la vitesse rapidement.
Parametre qui définit la rapidité avec Paramétre qui définit la rapidité avec
O | Décélération laquelle I'actionneur s'arréte. Plus la valeur O | Décélération laquelle I'actionneur s'arréte. Plus la valeur
de consigne est élevée, plus il s'arréte vite. de consigne est élevée, plus il s'arréte vite.
Réglé a 0. Définir le coefficient de la force de poussée.
© | Force de poussée (Si les valeurs réglées vont de 1 a 100, . La plage des réglages change en fonction
SR ) o . © | Force de poussée . ! .
l'opération devient une opération de poussée.) du type d'actionneur électrique. Consultez
— | Déclenchement LV | Réglage non-obligatoire le manuel dutilisation de ce dernier.
: 2 p : : Condition de déclenchement du signal de
— | Vitesse de poussée | Réglage non-obligatoire
P 999 g — — sortie INP. Le signal de sortie INP se
o Force de Couple max. pendant I(,)plefratlon de positionnement © | Déclenchement LV déclenche quand la force générée dépasse
mouvement (aucun changement spécifique n'est requis) la valeur réglée. Le niveau de
Condition de déclenchement du signal de déclenchement doit correspondre a la
O | Zone 1, zone 2 sortie AREA. force de poussée max..
Vitesse de poussée pendant la poussée.
Condition de déclenchement du signal de Un réglage de vitesse rapide peut
sortie INP. Le signal de sortie INP s'active endommager l'actionneur électrique et les
quand l'actionneur atteint la plage de O | Vitesse de poussée| pieces en raison de l'impact provoqué en
O | Positionnement positionnement. Il est inutile d'en changer f'[‘ de course. Il est donc recommandé de
la valeur initiale. Si le signal d'arrivée doit régler une vitesse plus lente. Consultez le
émettre avant la fin de I'opération, manuel d'utilisation de ce dernier.
augmentez la valeur. o Force de Couple max. pendant I'opération de positionnement
mouvement (aucun changement spécifique n'est requis)
Condition de déclenchement du signal de
© | Zone t, zone 2 sortie AREA.
Distance de transfert pendant la poussée. Si la
distance de transfert dépasse les réglages, le transfert
© | Positionnement s'arréte méme si aucune opération de poussée n'est
en cours. Si la distance de transfert est dépassée, le
signal de sortie INP ne se déclenche pas.
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Modéle programmable / Moteur pas a pas (Servo/24 VDC) Série LE CP 6
Modéle programmable / Servomoteur (24 VDC) Série LE CA 6

Sélection
u modeéle

;

l

Chronogramme
-
Retour a I'origine
Alimentation 24V
— oV
ON
SVON OFF
Entrée
SETUP I
ON
BUSY
OFF
SVRE
SETON
Sortie
INP 4
*ALARM ‘:“
*ESTOP H ‘.‘
Vitesse :: + 0 mm/s
Retour a l'origine E i
____________________________________________ i S,
.S| l'actionneur se trouve dans la plage de « positionnement »

- parametree d'origine, INP s'active. Dans le cas contraire, INP reste OFF.

ON
) AN ¢ . B OFF
Entrée 15msT iindigue fe n des données!
DRIVE min. 'deEQSE'E'lﬂfTE'l‘____J
e
{ ON
ouT
OFF
Sortie BUSY
INP i
n
i
H
[
[
2
Vitesse ' 0 Mm/s
Opération de positionnement ;| |
1 1

|SI l'actionneur se trouve dans la plage des données de «
' posmonnement », INP s'active. Dans le cas contraire, INP reste OFF.

#« OUT » apparait quand « DRIVE » passe de ON a OFF.
(Sous tension, « DRIVE » ou « RESET » est ON et
« *ESTOP » est OFF. Toutes les sorties « OUT » sont OFF.)

HOLD
Entrée HOLD I ON
——————— OFF
Sottie | BUSY ON
— OFF
P H
Vitesse — | dg;gn zu i 0 mm/s
i rentssement; HOLD en cours de
-------- 4 fonctionnement

* Quand l'actionneur atteint la plage de positionnement pendant une opération
de poussée, il continue I'opération méme si le signal HOLD se déclenche.

O

SVC

LEFS

LEFB

[ Moteur pas & pas (Servo/24 VDC) / Servomoteur (24 VDC) \

({]{o]
<
00O
L L
|
Q@
O
11]
.|
-
o
O
Ll
-l
{Scanne le n° des données }
Opération de poussée jde posiionnement _______ J <
o
ON
IN (&)
— OFF w
Entrée 15ms™T i |
DRIVE Ul i
—
ON
ouT
OFF
. w
Sortie BUSY L
-l
INP i Q
I —
i 3
H \ g —
[ £
i S
Vitesse T 0 mm/s QE,
Opération de poussée | | 2 m
o e I B TH
1 Sila force de poussée dépasse la valeur de « déclenchement LV i wl
i » des données de positionnement, le signal INP se déclenche. | |
e N——
[
(]
Réinitialisation i3 (u.j
) ON -l
Entrée OFF
ON o
[T
. OFF w
Sortie
ON -
OFF
DN
=43
E Il est possible d'identifier le groupe d'alarme en rassemblant E §"§ %
! les signaux de sortie quand l'alarme se déclenche. ! 2"83
B e e e e e e e e e e H o »

# « *ALARM » indique un circuit de logique négative.
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série LECP6
Série LECAG6

Options : Cable d'actionneur

[cable robotique pour moteur pas a pas (servo/24 Vcc), cable standard]

1 P A~
A Cot trol
LE-CP- _I___| LE-CP-3/Longueur de céble : 1.5m,3m,5m ceTE
(N° de borne) N Connecteur C  (14.2)
1 -E?I > Coté actionneur Eg — 5 (N° de borne)
Longueur de cable (L) [m] MS EE = [ - T — A1I B1
L S ' 5=3
1 15 1 llir 2 N l @ A6-F1'B6
3 3 15 l'_l 16 Connecteur A —= 1T
(30.7) L (11) (14.7)
5 5 8B (10)
8 8" LE-CP-Ac/Longueur de cable : 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
A 10° (+ fabriqué sur commande) Cote contidlewr
B 15" (N° de borne) . ConnecteurC ~ (14.2)
, N ) —
% 20 :_) -E (2; . Coté actionneur 9 ¥ (N° de borne)
* Fabriqué sur commande e N — it A1 B1
(Cable robotique seulement) (13.5) N~ : } z; } I i
o A - 5 A6 B6
Type de céble © & S -
VPA : Connecteur A © = (14.7)
Cable robotique 07) | — & L Connecteur D (11)
(céble flexible) Gircuit IN° de borne dul Couleur du  N° de borne dul
S Cable standard connecteur A cable connecteur C
A B-1 Marron 2
A A-1 Rouge 1
B B-2 Orange 6
B A-2 Jaune 5
COM-A/COM B-3 Vert 3
COM-B/— A-3 Bleu 4
. Couleur du  N° de bome dul
_.___Blindage ____ cable connecteur D
Vce B-4 % n R 7 > Marron 12
TER A4t i | — ] Noir 13
A e IR ENID.C OO G N o
A A5 1 - - t Noir 6
B B6 1 - n — i Orange 9
B A6 1 v; vi Noir 8
ettt N — 3

[cable robotique avec frein et codeur pour moteur pas a pas (servo/24 Vcc) cable standard]
1
LE-CP-[1]-B _I___| LE-CP-3/Longueur de céble : 1.5m,3m,5m

Coté contrdleur
- .

Coté actionneur
L de cible (L (N° de borne) Connecteur A 3 Connecteur C () (N° de borne)
ongueur de cable m £ I~ ! ~A1T{F Bl
g (Lm] = g [ T o =EEM
1 15 = L___1 N ==— — A6 _JJ-B6
8 S TN N — N
5 5 - Connecteur B E o A %
8 & o) (30.7) [\ € L ) (147)
8B ~
A 10 LE-CP-ac/Longueur de cable : 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
B 15 (+ fabriqué sur commande) 16 controleur
c 20 Coté actionneur 5| B —_—
* Fabriqué sur commande (N° de borne) Connecteur A S| '8 Connecteur € (14.2) (N° de borne)
(Céble robotique seulement) 1 g2 pﬂ:ﬁz 1 F Al i |ﬁ B1
. ~ i =z
= J g [ A6 E B6
. | C I J
Avec frein et codeur ¢ ST ) \ \ — A1@B1
—_— [ee]
= <= i - A3 B3
ConnecteurB 13 =
Type de cable ® (N D— L (14.7)
Cable robotique Gircuit IN° de borne d Couleur du  N° de bome dy
- ~ . connecteur A cable connecteur C
(céble flexible) A B Marron >
S Cable standard A A-1 Rouge 1
B B-2 Orange 6
B A-2 Jaune 5
COM-A/COM B-3 Vert 3
COM-B/— A-3 Bleu 4
. Couleur du  N° de bone dul
___Blindage ____ N cable connecteur D
Vce B-4 1% n 7 Marron 12
TER A4 | — — t __ Noir 13
A o BN EED @ O G M LT
A A5 1 ] | T d Noir 6
B B-6 1 7 - 1 Orange 9
B A6t v 5 Noir 8
o ____X N
,,,,,, — 3
A N° de borne dul
(Gl connecteur B
Zer iz B OO} Powe .
Frein (=) A-1 1 ! Noir 5
e T A OO e :
Note) Non utilisé pour la série LE. [ Codeur (-) Note) A3t Bleu 2
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Controleur (Modéle a programmation de positions)/Moteur pas a pas (Servo/24 Vcc) Série LE CP 6
Contréleur (Modeéle a programmation de positions)/Servomoteur (24 Vcc) Série LE CA6

c 2@
23
© o
o E
L S
]
of
R . s
[Cable robotique pour servomoteur (24 Vcc)] 3 en
Cbté controleur 2l
LE-CA- LE-CA-O —_— : 'ﬂ
P . —] E
Coté actionneur Connecteur C (14.2) g (N° de borne) 3
a N° de borne ) =
Longueur de cable (L) [m] ( ) 5 ) o (23.7) Connecteur A 5 1 (16.6) §
1 1.5 3 4 O 5 L | 321 s
3 3 i an S
5 s : ====s | I \ 1}_‘ . §
- . i D : [ 4 I 7|@
- o 5 AB < |w
B 5 ¢l aan |-
5 (30.7) L 3
c 20 (10) . g
—— Connecteur B Connecteur D = —
+ Fabriqué sur commande —
Circuit N° de borne du Couleur du  [N° de borne du (le] 0]
connecteur A cable connecteur C < o
U 1 Rouge 1 (S]]
v 2 Blanc 2 L L
W 3 Noir 3 -
Circuit N° de borne du . Couleur du  |N° de borne du
connecteur B P Blindage ____ . céble connecteur D
Ve B-1 7 7 t  Marron 12 (?
TER e BEIRED OO0 GF RN - 13 S
A B-2 % — — t __ Rouge 7 w
y e 1 OOOOC T 5 u
B BS T T OOOC e |9
B A3 % - - t Noir 8
= pl \ \ o
z B-4 7 ] ] ! Jaurje 11 -
Z A-4 Noir 10 o
S \L 4
. - TN — 3 (&)
Connexion de matériau de blindage w
-l
[cable robotique avec frein et codeur pour servomoteur (24 Vcc)] —
LE-CA- —B LE-CA-U-B E
Coté actionneur Coté contrdleur 8
Longueur de cable (L) [m] (30.7) (N° de borne) -
1 15 Sl 23.7) Connecteur A1 = c our C ) 5l (16.6) L
. ) 23.7 N~ onnecteur 14.2 = ——
3 3 (N° de borne) 0 Connecteur A2 © '§, r_>‘ 2 321
7\\ —
5 5 ; ‘21 = ::::j“/ [} ¢ ] I n
8 5 &) o : Tt e 0
A 10* (135 N AB 1T
- o & = 145 -l
B B S | 3 | i o
Cc 20" < == R AB -
) 9]
* Fabriqué sur commande 8 14.7 B ——
(10) (30.7) L () (14.7) § —
Avec frein et codeur ® Connecteur B Connecteur D §
m
Circuit N° de borne du Couleur du  |N° de borne du [TH
connecteur A1 cable connecteur C wl
U 1 Rouge 1 |
\' 2 Blanc 2
W 3 Noir 3
Gircuit N° de borne du ) Couleur du  [N°de borne du N
connecteur A2 PR Blindage _____ ~ cable connecteur D 0
Voo B OO Maren | 12 )
TER A1 1 T — ] Noir 13 O
A B2t T OO —Poue z w
A A2 | — — ] Noir 6 -
B B T OO e L9 P
B A3 % — — t Noir 8 o
Z B-4 | Y T t  Jaune 11 L
z A4} e e t_ Noi 10
- o T__% v oir 5 I._IIJ
iroui N° de borne du Connexion de matériau de blindage| —
e connecteur B g
Foin( | BT 1 OO0 | Pouge : 2=
Frein (-) Al ] Noir 5 S53
T OO e 558
Note) Non utilisé pour la série LE. | Codeur (=) No®) A3 1 t Noir 2 883
a»n
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série LECP6
Série LECAG6

Option : Cable E/S

LEC — CN5 — Cote controleur Cote API
— (N° de borne.)
% Al B1 A1
N S} H
Longueur de céble (L) [m] 5 = Al3
1 1.5 q * I 1 S B1
3 3 T :
5 5 aaal, | L B13 13 A13
Broche de | Couleur Point Couleur Broche de | Couleur Point Couleur
connecteur n° |d'isolation ddentfication connecteur n° | d'isolation didentficafion
+ Taille du conducteur: AWG28 A1 Marron cla?r u Noir B1 Jaung nE Rouge
A2 Marron clair | M Rouge B2 Vertclair | H W Noir
A3 Jaune | B Noir B3 Vertclair | @ W Rouge
A4 Jaune | W Rouge B4 Gris |H N Noir
A5 Vertclar | W Noir B5 Gris |H N Rouge
A6 Vertclar | W Rouge B6 Blanc | B & Noir
A7 Gris | ® Noir B7 Blanc | B ® Rouge
A8 Gris | ® Rouge B8 Marronclair | @ ® B | Noir
A9 Blanc | B Noir B9 Marronclair | @ H B | Rouge
A10 Blanc | ® Rouge B10 | Jaune | m m ®m | Noir
A11 | Marronclair | m M Noir B11 Jaune | @ B B | Rouge
A12 | Marron clair | W W Rouge B12 Vertclar | @ W W | Noir
A13 Jaune |m ®m Noir B13 Vertclar | @ M W | Rouge
— Blindage

Option : kit de filtres antiparasites pour servomoteur (24 Vcc)

LEC—NFA

Contenu du kit : 2 filtres antiparasites (Fabriqué par WURTH ELEKTRONIK : 74271222)

(33.5)

* Reportez-vous au mode d'emploi de la série LECA6 pour l'installation.
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Série LEC ( Compatible Windows®XP, Windows®7 )

Kit de parametrage du controleur/LEC-W2

Pour passer commande

@ Logiciel pour le L EC — W2

paramétrage du contréleur —l—
Kit de réglage du contréleur

@ Cable de (disponible en anglais et japonais)
' communication (3) Cable USB e
— (type B, A-mini) |- P
..... gﬁ-—mnlgﬂ EEDm G |
e (] = Contenu
. o PC (@ Logiciel pour le paramétrage du contrdleur (CD-
= ,gﬁf . ROM)
- i A I
g (2) Cable de communication

( = (3 Cable USB

(entre le PC et I'unité de conversion)
Contréleur compatible

Modeéle programmable Série LECP6/série LECA6
Modeéle a entrées impulsionnelles série LECPA

Matériel requis

Svsteme Machine compatible IBM PC/AT fonctionnant sur
d}éx o ion Windows®XP (32-bit),
P Windows®7 (32-bit et 64-bit).
Interface de Ports USB 1.1 ou USB 2.0
communication
Affichage XGA (1024 x 768) min.

* Windows® et Windows®7 sont des marques déposées par Microsoft Corporation aux Etats-Unis.
+ Pour des informations sur les mises a jour de versions, consultez le site Internet de SMC, http://www.smc.eu

Exemples de captures d'écrans

Exemple de capture d'écran en easy mode  Exemple de capture d'écran en mode normal

Filelf) Edil Comm  Jetling

i}

= ke  wow| e | e
Step Mo Position Spend Foecn

Ko 0 ns0 mm D mmfs 90 % —— ‘
Status o Somed

|aaen oG | oo i hiERMM - | - | reon
Step Mata

He. | Move ¥ Spee Position Pushingf PushingSe In pos -
nnfa LY I 1 .
0| Abzolule 190 b0 L}
1/ Absolute 190 10.00
Z | Abzolule 190 20.00
3 Absolute 200 30.00
4| Abzolule kil 40.00
§ Absolute a0 50.00
E|ahznlute ann B0
7| Absolute 400 70.00
£ Absolute 4nn an.00
¥ Abzolule 50 0.00

1.00
1.00

Move Spost 210 [meni/snc] Move distance Mo
l- e

Ready 100.00 ~- 300.00

= o Mrwal

Fonctionnement aisé et réglage simple
@ Permet de régler et d'afficher les données de positionnement
de l'actionneur comme la position, la vitesse, la force, etc.

@ Le paramétrage des données de positionnement et le test
d'entrainement peuvent étre réalisés sur la méme page.

@ Peut étre utilisé pour des a-coups et des déplacements a
débit constant.

Réglage précis

@ Possibilité de paramétrer en détails les données de positionnement.

@ Possibilité de voir le statut des signaux de sorties.

@ Réglages possibles des paramétres.

@ Possibilité de se déplacer a débit constant ou par a-coups, de
retourner au début, de faire des tests et d'essayer la sortie forcée.

SVC

N
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[

LECA6
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N LEFS }‘

Servomoteur AC

LEFB
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série LEC c € c M us
Boitier de commande/LEC-T1

Pour passer commande

LEC-T1-3EIG

Interrupteur l l
de marche Boitier de commande Interrupteur de marche
(en option)
— Aucun
Longueur du céble [m] S | Avec interrupteur de marche
Arrét El 3 ‘ * Interrupteur pour les fonctions jog et test
d'urgence L.
g Langue initiale ¢ .
% J Japonais » Arrét d urgenAce
é E Anglais @ Avec arrét d'urgence
7 * La langue d'affichage peut étre modifiée vers I'anglais ou le japonais.
Caractéristiques
Elément Description
FOﬂCtIOﬂS Standard Détecteur Interrupteur de marche et arrét d'urgence (en option)
« Affichage en caractéres chinois Longueur du cable [m] 3
P .
° Arret d urgence mCIUS- Protection IP64 (sauf connecteur)
Plage de température d'utilisation [°C] 5a50
Optlon Plage d'humidité ambiante [% HR] 90 max. (sans condensation)
¢ Interrupteur d'activation inclus. Masse [g] 350 (sauf cable)
[Produits conformes a la norme CE]
La conformité CEM du boitier de commandes a été testée avec un contréleur a moteur pas a pas
LECP6 (servo/24 VDC) et un actionneur compatible.
[Produits conformes a la norme UL]
Lorsque la conformité a la norme UL est requise, l'actionneur électrique et le contréleur doivent étre
utilisés avec une alimentation de classe 2 UL1310.
Easy Mode
Fonction Détails Organigramme du menu
Menu Données
Données de positionnement| ¢ Réglage des données d'étape - - -
- - Données N° des données de positionnement
Jog * Fonctionnement par a-coups Moniteur Réglage de 2 éléments sélectionnés parmi :
* Retour a l'origine Jog Ver. 1 s
Tost * Opération a 1 étape Test Position, vitesse, force, accélération, décélération
es ¢ Retour a l'origine ALM Ver. 2.#5%:
) ) N . " Configuration boitier Posttion, vitesse, force de poussée, accélération, décélération, mouvement MOD
+ Affichage de 'axe et du n° des données de positionnement] R : ) "
. ‘ - : o . de commandes Déclenchement LV, vitesse de poussée, force de mouvement, zone 1, zone 2, positionnement
Moniteur o Affichage de 2 éléments parmi la position, a vitesse et
l force Moniteur
ALM * Affichage d'alarme IaCﬁVG Affichage du n° de I'étape
* Réinitialisation de l'alarme Affichage de 2 éléments sélectionnés parmi :
* Reconnexion de I'axe (Ver. 1.x%) (position, vitesse, force)
* Réglage de la langue d'affichage J
Configuration boitier | (Ver. 2.+#) °9 —
de commandes * Réglage du easy mode/normal | Retoura lorigine
* Réglage des données de positionnement et Fonctionnement par &-coups
sélection d'options & partir de I'écran de easy mode
P P ! Test
Fonctionnement de I'étape 1
ALM
— Affichage de l'alarme active
Réinitialisation de I'alarme
Configuration boitier de commandes
Reconnexion (Ver. 1)
Japonais/anglais (Ver. 2.#x)
Facile/normal
Elément paramétré
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Mode normal

Teaching Box Série LEC

Organigramme du menu

Sélection
u modeéle

;

l

o
o
>
N
Fonction Détails Menu Données de positionnement 3 “u’_,
Données de positionnement| ¢ Réglage des données d'étape Données de N° des données de positionnement % ﬂ
it Mouvement MOD S
Parametre ¢ Configuration des paramétres posmo?nement Vit &
Fonctionnement par a-coups/déplacement Paramétre PI e_?se 5
© roncti : Moniteur osition al
a debit cqnsltan.t . Test A(Ecer,léfrati.on E ——
D Eetogr a l'origine ALM Décélération E
°Essal ichi Force de poussée
Test (Précisez un maximum de 5 données de Fichier Déal hp e 3 m
positionnement et essayez.) Configuration boitier colenchement Ly gl
) ! d d Vitesse de poussée =
* Puissance forcée € commanaes <
(Puissance forcée du signal, puissance Nouvelle connexion Force de mouvement S|
forcée de la borne) —_— Zones 1,2 s
« Ecran d'entrainement Positionnement g
* Ecran du signal de sortie Parametre Réglages de base | —
Moniteur * Ecran du signal d’entrée L Standard ©©o
o Ecran de la borne dfe sor’tie ORIG Réglage ORIG | <0
¢ Ecran de la borne d’entrée O
Moni Moni DRV O
* Affichage d'alarme active oniteur orllllteur . w IiIJ
ALM (Réinitialisation de I'alarme) Entrainement Position, vitesse, couple -
« Affichage du journal d'alarmes || Signal de sortie Etapen®
- y Signal d'entrée N° derniére étape
* Enregistrement des données ; S
g ) - Borne de sortie . : : =
Sauvegarde les don‘nees de pOSAItIO- Terminal d’entrée —{ Ecran du signal de sortie | (S)
nnement et les paramétres du contréleur _ [T
utilisés pour la communication (sauve- Test —{ Ecran du signal d’entrée | |
garde possible de 4 fichiers, dont I'un JOG/MOVE z .
pouvant contenir & la fois des données de — Retour ORIG _{ Ecran de labome de sortie |
Fichier positionnement et des paramétres) Test z B < -
* Chargement dans le contréleur i 4 _{ EcEnldolIbooIdionie | o
Puissance forcée O
Charge les données enregistrées dans le w
boitier de commande a destination du ALM Etat |
controleur utilisé pour la communication. — Etat Affichage de l'alarme active
* Supprime les données enregistrées. Dossier d'enregistrement ALM Réinitialisation de I'alarme
* Protection des fichiers (Ver. 2.xx) T - - - <
- — Fichier Affichage du dossier d'enregistrement ALM o
* Réglage C:je; aff'Chalge [ Sauvegarde des données Affichage du journal d'entrée O
(easy mode/normal) Chargement dans le contréleur w
* Langue . Suppression de fichier -
Configuration boitier| _ g:?:r:?altsr:a agglfelfr)oéclairage Protection des fichiers (Ver. 2.+) —
de commandes « Parameétre du contraste LCD Configuration boitier de commandes
¢ Paramétre du bip Facile/normal n
* Axe de connexion max. Langue L
* Unité de distance (mm/pouces) Rétroéclairage Ll
Nouvelle connexion| ® Reconnexion de I'axe B (BD_ontraste LCD &) -
ip <
Axe de connexion max. 3
Mot de passe ‘g —
Unité de distance g
[0
—{ Nouvelle connexion « m
. . LL
Dimensions w
-l
4 102 /@ 34.5
N° Description Fonction
1 LCD Ecran avec affichage & cristaux liquides (et rétroéclairage) —D
2 | Bague Accroche de suspension pour le boitier de commande (/)]
J— Lorsque l'arrét d'urgence est enfoncé, il se verrouille et s'arréte. o
8 | Arrétd'urgence Le débloquage se fait en tournant le bouton vers la droite. I'_IlJ
4 | Protection d'arrét d'urgence| Plaque pour l'arrét d'urgence —
Interrupteur de Evite une manipulation involontaire (fonctionnement inattendu) de la fonction test par (I.E
5 . 2-Coups.
marche (en option) Dautres fonctions telles que la modification des données, ne sont pas prises en compte. I'_I|J

22.5

Interrupteur principal

Interrupteur pour chaque entrée

Cable

Longueur : 3 métres

Connecteur

Connecteur branché au raccordement CN4 du contréleur

SVC

O
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Passerelle

série LEC-G

Pour passer commande

C€ N

A\ Précaution

[Produits conformes a la norme CE]
La conformité CEM a été testée en
combinant la série des actionneurs

LEC-G

NHZ

Protocole compatible ®

électriques LE avec celle des

controleurs LEC. La conformité CEM

dépend de la fagon dont le client a

configuré son panneau de commande

MJ2 CC-Link Ver. 2.0 i
DN1 DeviceNet™ Montage =

PR1 PROFIBUS DP — | Montage par vis Ll
EN1 EtherNet/IP™ D Note) |Montage sur rail DIN

avec ses autres équipements et
cables électriques. Par conséquent, la
conformité & la directive CEM ne peut
pas étre certifiée pour les composants
SMC incorporés a I'équipement du
client en conditions d'utilisation
réelles. Le client doit vérifier la
conformité de ses machines et de son
équipement dans son ensemble.

[Produits conformes a la norme UL]
Lorsque la conformité a la norme UL
est requise, I'actionneur électrique et
le contréleur doivent étre utilisés avec
une alimentation de classe 2 UL1310.

Résistance de terminaison

Connecteur de dérivation

Connecteur de dériv

LEC-CGR

LEC-

Type de cable

Note) Le rail DIN n'est pas inclus.
A commander séparément.

1 |Cable de communication| Longueur du céblel

CG
R

1

L {
g

2 [Céble entre les dérivations] K 0.3m
L 0.5m
1 im

LEC-CGD .
ationI b.

| =

o

@

o T
Y

Q.

L

~

\1
J
&

Cable de communication **

A
—

Cable entre les dérivations

Caractéristiques
Modeéle LEC-GMJ2[] LEC-GDN1J LEC-GPR10] LEC-GEN1CJ
Systéme Bus de terrain CC-Link DeviceNet™ PROFIBUS DP EtherNet/IP™
compatible Version Note 1) Ver. 2.0 Version 2.0 V1 Version 1.0
. —_— 9.6 k/19.2 k/45.45 k/
Eg:fise de communication 156 /';/if/i (')‘/ fﬂ's M 125 k/250 k/500 k | 93.75 k/187.5 k/500 K/ 10 M/100 M
1.5 M/3 M/6 M/12 M
Fichier de configurationNote 2) — Fichier EDS Fichier GSD Fichier EDS
Caractéri_stiq_ues de 4 stations Entrée 896 points
communication Zone d'occupation E/S occupées 108 mots Entrée 200 octets Entrée 57 mots Entrée 256 octets
(8 fois) Sortie 896 points Sortie 200 octets Sortie 57 mots Sortie 256 octets
108 mots
Alimentation pour| Tension d'alimentation [V] 6l — 11 a25VDC — —
communication | Consommation de courant interne [mA] — 100 — —
Caractéristiques du connecteur de communication | Connecteur (accessoire) |Connecteur (accessoire) Sub-D RJ45
Résistance de terminaison Non inclus Non inclus Non inclus Non inclus
Tension d'alimentation [V] Note 6) 24VDC £10%
Consommation Non connecté au boitier de commande 200
électrique [mA] Connecté au boitier de commande 300
Borne de sortie EMG 30VDC, 1A
Caractéristiques C:.ontréleurs com.paFibIes Série LECP6, Série LECA6
du contréleur Vitesse de communication [bps] Note 3) 115.2 k/230.4 k
Nombre max. de contréleurs pouvant tre pilotés =4 12 | 8 Note 5) 5 | 12

Accessoires

Connecteur d'alimentation, connecteur de communication

Connecteur d'alimentation

Plage de température d'utilisation [°C]

0 a 40 (hors-gel)

Plage d'humidité ambiante [% HR]

90 max. (sans condensation)

Plage de température de stockage [°C]

—10 a 60 (hors-gel)

Plage d'humidité de

stockage [%HR]

90 max. (sans condensation)

Masse [g]

200 (montage par vis), 220 (montage sur rail DIN)

Note 1) Notez que les détails de cette version sont sujets a modification.
Note 2) Chaque fichier est téléchargeable sur le site Internet de SMC, http://www.smc.eu

)
Note 3)
)

Note 4) Le temps de réponse de la communication d'un contréleur est d'environ 30 ms.

Se reporter au « Guide du temps de réponse de la communication » pour connaitre les temps de réponse lors de la connexion de plusieurs contrdleurs.
Note 5) Pour la sélection de données de positionnement, jusqu'a 12 contréleurs peuvent étre connectés.
Note 6) Lorsque la conformité a la norme UL est requise, le moteur électrique et le contréleur doivent étre utilisés avec une alimentation de classe 2 UL1310.

ZSNC

Lors de I'utilisation d'un boitier de commande (LEC-T1-0), réglez la vitesse de communication a 115.2 kbps.
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série LEC-G

Graphique du temps de réponse de la communication

Le temps de réponse entre la passerelle et les contrdleurs dépend du nombre des contréleurs connectés a I'unité passerelle.
Pour le temps de réponse, reportez-vous au graphique ci-dessous.

400
350 =i
7 -
E 300
@ 250 Za
o /‘(
3 200 A
© -
T 150
< 4
£ 100 -
T s P
«
0
! 2 8 4 ° 6 ! 8 9 1o 1112 # Ce graphique indique les temps de réponse entre la passerelle et les contréleurs
Nombre de contréleurs pouvant étre connecté (unité) Le temps de réponse du bus de tefrain n'est pas compris.
Dimensions
Montage par vis (LEC-GLILILJ)
Protocole compatible : CC-Link Ver. 2.0 Protocole compatible : DeviceNet™
(85) 045 (35) (85) 04.5 (35)
82 Pour fixation du corps 31 82 Pour fixation du corps 31
1 <
=
o - o
i | 182 S | 18.2
é.s — i a5
our fixation du corps Pour fixation du corps
Protocole compatible : PROFIBUS DP Protocole compatible : EtherNet/IP™
(87.9) 35 85 (35)
82 245 (31) 82 045 [T
4 Pourfxaion du coms™\ =] s Pour fixation du corps
— {ear E
b
2™
d !E?.-,
13
[aV)
SR G Ryl |l %
ok . N
8
iF | 182 S| 182
4.5 4.5
Pour fixation du corps Pour fixation du corps

B La marque DeviceNet™ est une marque déposée d'ODVA. EtherNet/IP™ est une marque déposée d'ODVA.

8 SvC
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Dimensions

Passerelle Série LE C'G

Montage sur rail DIN (LEC-GCICIID)

Protocole compatible : CC-Link Ver. 2.0

(85)
82
o
o
i ~
©
‘ 0
p o
1
)

= Montable sur rail DIN (35 mm)

193.2 (Quand le rail DIN est débloqué)
187.3 (Quand le rail DIN est bloqué)

170
152.2

161

Protocole compatible : DeviceNet™

(85)

82

64.2

fix]

1

(95)

v

&

= Montable sur rail DIN (35 mm)

193.2 (Quand le rail DIN est débloqué)

187.3 (Quand le rail DIN est bloqué)

161

[ Moteur pas & pas (Servo/24 VDC) / Servomoteur (24 VDC) \

(

Sélection

LECA6
LECP6

u modeéle

;

” LEFS }

LEFB

LEC-G

Protocole compatible : PROFIBUS DP Protocole compatible : EtherNet/IP™ E
O
(87.9) (35) (85) (35) w
82 31 82 31 -l
—fal 1 I
I <
—~| (s E o
1 ol@ r o 3 Ied O
S| 3 3|'S
9| 8] 8l g wl
ol 5|2 2l ™
o < @8 215 |
3 3| H o2 Call]
Tl n
HE - il -
1 8z | 8|z —
5 Z10|2|ai zlalo|l N
L oz sle g’ii 8|z~ % — ll-ﬂ
E 8o i Blo L =l - N
2|z oo ) L
gls o| §
s 5 cl 3 Ll
1ke) le) -l
Sl Ol Q
NS NS <
ol R | ® =
@ 4 §|" 3
T o —
98 P \rrzd ] Q
©8) ! (95) §
* Montable sur rail DIN (35 mm) m
L
17]
-l
Rail DIN L . —
AXT1 OO'DR'D 7.5 12.5 (pas) 5.25 (%
# Pour O, entrez un numéro depuis la ligne « N°» du tableau ci-dessous. (&)
Reportez-vous aux dimensions de montage ci-dessus. 88 - ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ & IiIJ
25 3
- - Vel 0
Dimension L [mm] L
N° 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 H
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |1105| 123 | 1355 | 148 | 160.5| 173 | 185.5 | 198 | 210.5 | 223 | 235.5 | 248 | 260.5
N° 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 88 34 85 36 37 38 39 40 2@
L 273 | 2855 | 298 |310.5| 323 | 3355 | 348 |360.5| 373 |385.5| 398 |410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5 | 473 | 485.5 | 498 | 510.5 %é—'g
a»n
B La marque DeviceNet™ est une marque déposée d'ODVA. EtherNet/IP™ est une marque déposée d'ODVA.
84
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C€ s
Contrdleur sans programmation

série LECP1

Pour passer commande

LECP1
Contr6|eur—f

Moteur compatible

1/ |-[LEFS16A-400
l Option I_l Réf. de I'actionneur

- (Sauf caractéristiques du céble et options de I'actionneur)
—_ Montage par vis

[ P [ Moteur pas a pas (servo/24 VDC) ]

Exemple : Entrez « “LEFS16A-400 » pour le
D Note) [Montage sur rail DIN P P

Nombre de données de positionnement (Points)

LEFS16A-400B-R17N1.
Note) Le rail DIN n'est pas inclus.
A commander séparément. .. En cas de sélection d'un modéle doté d'un

1 [t toans progranmater) ® Longueur du cable ES [n] commands o ia série LE, il est inutie de e
— Sans cable . ’
Type E/S paralléle ® i 15 commander séparément.
N NPN 3 3
P| PNP 5 5

/A\Précaution

[Produits conformes a la norme CE]

Le controleur est vendu seul si
la compatibilité de I'actionneur

La conformité CEM a été testée en combinant la série des actionneurs électriques LEF avec celle des contréleurs LEC.

La conformité CEM dépend de la fagon dont le client a configuré son panneau de commande avec ses autres
équipements et cables électriques. Par conséquent, la conformité a la directive CEM ne peut pas étre certifiée pour les
composants SMC incorporés a I'équipement du client sous conditions de fonctionnement actuelles. Le client doit vérifier

est déterminée préalablement.
Vérifiez que la combinaison du contro-
leur et de l'actionneur est correcte.

la conformité de ses machines et de son équipement dans son ensemble.

[Produits conformes a la norme UL]

Lorsque la conformité a la norme UL est requise, I'actionneur électrique et le contréleur doivent étre utilisés avec une
alimentation de classe 2 UL1310.

+ Reportez-vous au manuel d'utilisation des
produits. A télécharger sur notre site Web :
http://www.smc.eu

Caractéristiques

Caractéristiques standards

Elément

LECP1

Moteur compatible

Moteur pas a pas (servo/24 VDC)

Alimentation électrique
Note 1)

Tension d'alimentation : 24 VDC +10% Consommation de courant max. : 3A (Appel 5A) Note 2)
[transmission moteur, alimentation du contrdle, arrét, frein inclus]

Entrée paralléle

6 entrées (optocouplées)

Sortie paralléle

6 sorties (optocouplées)

Points d'arrét

14 points (valeur de position 1 a 14(E))

Codeur compatible

Phase A/B incrémentales (800 impulsions/rotation)

Mémoire

EEPROM

Visualisation LED

LED (vert/rouge), une de chaque

Affichage LED & 7 segments Note?)

1 chiffre, affichage & 7 segments (rouge) Chiffres exprimés en hexadécimales (10” & “15” en chiffres décimaux sont exprimés en tant que “A” a “F”)

Controle de frein

Borne de libération du frein Note 4)

Longueur du cable [m]

Cable E/S : 5 max., Cable de l'actionneur : 20 max.

Systéme de refroidissement

Climatisation naturelle

Plage de température d'utilisation [*C]

0 a 40 (hors-gel)

Plage d'humidité ambiante [% HR]

90 max. (sans condensation)

Plage de température de stockage [°C]

—10 a 60 (hors-gel)

Plage d'humidité de stockage [%HR]

90 max. (sans condensation)

Résistance d'isolation [MQ]

Entre le boitier et la borne FG : 50 (500 VDC)

Masse [g]

130 (montage par vis), 150 (montage sur rail DIN)

Note 1) N'utilisez pas d'alimentation électrique de type « limitation de courant d'appel » pour l'alimentation d'entrée du contréleur. Lorsque la conformité a la
norme UL est requise, l'actionneur électrique et le contréleur doivent étre utilisés avec une alimentation de classe 2 UL1310.

Note 2) La consommation change en fonction du modele d'actionneur. Reportez-vous au manuel d'utilisation de chaque actionneur pour plus de détails.

Note 3) « 10 » & « 15 » en chiffres décimaux sont affichés comme suit dans la LED & 7 segments.

Affichage décimal
Affichage hexadécimal A

Al clldEF
10 11 12 13 14 15

b c d E F

Note 4) Compatible avec un frein activé par manque de courant.
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Contréleur sans programmation Serie LE CP 1

Détails concernant le controleur

58 & @

N° | Affichage Description Détails
| PWR | LeD cameniaton | Aot e Ol OV et
\ Avec alarme : Rouge activé

® ALM LED dalarme Configuration des parametres :Le rguge clignote
©) - Couvercle Modification et protection‘du sélect_elur 0_|e model

(Fermez le couvercle aprés la modification du sélecteur)
@ . FG Raccordhé la terre (Serrez la vis et I'écrou lors du montage

du contréleur. Connectez le conducteur de terre.)
® — Sélecteur de mode | Mode commuté entre manuel et automatique.
® — Avec affichage LED & 7 segments | Position d'arrét, valeur réglée par (8 et informations d'alarme s'affichent.
(7 | REGLAGE Touche SET Décide des réglages ou du fonctionnement de commande en mode manuel.
— Sélecteur de position | Attribue la position de commande (1 & 14), et la position d'origine (15),
© MANUAL Bouton manuel avant | Effectue le rapprochement et la marche par a-coups.
u Bouton manuel arriére| Effectue I'éloignement et la marche par a-coups.
an SPEED Interrupteur de vitesse avant | 16 vitesses avant sont disponibles.
12 Interrupteur de vitesse arriere | 16 vitesses arriere sont disponibles.
3 ACCEL Interrupteur d'accélération avant | 16 accélérations avant sont disponibles.
ce Interrupteur d'accélération arriére | 16 accélérations arriere sont disponibles.
() CN1 Connecteur d'alimentation | Branchez le cable d'alimentation.
CN2 Connecteur moteur | Branchez le connecteur du moteur.
@ CN3 Connecteur codeur | Branchez le connecteur du codeur.
CN4 Connecteur E/S | Branchez le cable E/S.

bEEb B

Montage

| Moteur pas a pas (Servo/24 VDC) / Servomoteur (24 VDC) |

(

Montage du contrdleur indiqué ci-dessous.
1.Vis de montage (LECP10-0)

(installation avec deux vis M4)

Fil de mise a la masse

Sens de montage :>

—

Sens de montage :>H

2. Mise a la terre
Vissez la vis et I'écrou lors du montage du fil de mise a la
masse comme indiqué ci-dessous.

Vis M4
Cable avec borne de sertissage

Rondelle dentée de frein

B

Controéleur

Note) En cas d'utilisation de la série LE de taille 25 min., I'espace entre les controleurs doit étre de 10 mm min.

A Précaution

Taille
Largeur d'extrémité L :2.04 2.4 [mm]
Epaisseur d'extrémité  W:0.5 & 0.6 [mm)]

o

<

oL es vis M4, le cable avec borne de serrage et la rondelle frein dentée ne sont pas compris.
Effectuez un raccordement & la terre afin de garantir la tolérance aux parasites du contréleur.

e Utilisez un tournevis d'horloger de la taille indiquée ci-dessous lors du changement de la position du
détecteur (8 et de la valeur de consigne du détecteur de vitesse/accélération @ a (4.

Vue agrandie de I'extrémité

du tournevis

SVC

O
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série LECP1

Dimensions

Montage par vis (LECCI1000-)

Connecteur E/S CN4

Connecteur du codeur CN3

Connecteur de moteur CN2

Connecteur d'alimentation CN1

38
85 36.2
12 © 18.1 24.5
< pour montage sur corps
E——
2 3| g
~_
| S— | —
4.5

pour montage sur corps

Montage sur rail DIN (LECCI10J0D-0)

38
85 11.5 36.2
SL
| —
fte
o
<
N
L o @
ﬁ, =} =}
o o
} g 5
I 0 2 Ll
I ) ‘O P L L B
o 3
. 8| =z
s 2
7 o & 2 g
g o -
() e)
— c
e) ©
% =}
el
g =
ol &
(o) ~—
[sp]

87

O
2



Controleur sans programmation Série LE CP 1

Exemple de cablage 1

] Connecteur

d'alimentation : CN1

Borne du connecteur d'alimentation CN1 pour LECP1

* Lorsque vous branchez un connecteur d'alimentation CN1, utilisez le cable d'alimentation (LEC-CK1-1).
* Le cable d'alimentation (LEC-CK1-1) est accessoire.

Cable d'alimentation pour LECP1 (LEC-CK1-1)

Sélection
u modeéle

;

l

LEFS

o
(=]
>
&
3
o
£
=
Nom de la borne{Cadeu ducibe Fonction Détails A
Commune Les bornes M 24V/C 24V/BK RLS T ¢ L g
ov Bleu | . ) - - =) E—
Alimentation (-) | sont communes (-). >
Alimentation moteur 0 i i 3
M 24V |Blanc| " | Contréleur avec alimentation %
alimentation (+) moteur (+) 2lm
Alimentation de controle 0 i i g
C 24V Marron| . Contrf)leur avec alimentation de § h
alimentation (+) controle (+) =
BK RLS | Noir | Frein (+) Entrée (+) de libération du frein =
3
~ =
Exemple de cablage 2
— 2 E
STA . = Veuillez utiliser le cable E/S (LEC-CK4-[J) quand vous connectez un API, etc. au connecteur E/S parallele CN4.
’ Connecteur E/S para"ele : CN4 # || est recommandé de modifier le raccordement en fonction du type d'entrée et de sortie parallele (NPN ou PNP). 88
ENPN HPNP ~1-
Alimentation électrique Alimentation électrique
CN4 24 VDC pour signal E/S CN4 24 VDC pour signal E/S
cove T 1 I com+ | 1 I (?
COM- | 2 COM- 2 (@]
ouTo 3 Charge ouTo 3 —{Chage} (1T}
ouT1 4 ouT1 4 g} -
ouT2 5 ouT2 5  —[Chage}
ouT3 6 ouT3 6 —Chege —
BUSY 7 —{Chagel—e BUSY 7 —{charge} o
ALARM | 8 ALARM | 8 (—{Chage] (&)
INo S 1 INO 9 — 1 IilJ
IN1 00— —1 IN1 10— 1
IN2 " IN2 o=
IN3 12— — IN3 12 — <
RESET | 18 — —— RESET | 18 — ?5
STOP | 14 |— ——— STOP | 14 [|— — hr
-l
Signal d’entrée Signal de sortie —(—
Désignation Détails Désignation Détails
COM+ Connecte I'alimentation 24 V pour le signal entrée/sortie S'active quand le positionnement ou la poussée sont terminés. »n
COM- Connecte I'alimentation 0 V pour le signal entrée/sortie (indication de la sortie dans la combinaison OUTO & 3.) L
« Instruction de commande (entrée comme combinaison de INO & IN3) OUT0 a OUT3 Exemple - (opération terminée pour la position n° 3) IiIJ
* Instruction de retour a l'origine (INO & IN3 tous « ON » simultanément) OuUT3 ouT2 OUT1 OouTOo Q
INO & IN3 Exemple - (instruction de commande pour la position n° 5) OFF OFF ON ON 5
- 2
IN3 IN2 IN1 INO BUSY Emet quand l'actionneur est en mouvement. o ——
IS
OFF ON OFF ON *ALARM Note) | Absence de sorte lorsque alarme est active ou lorsque le servo est inactif (OFF) | | S
Réinitialisation de I'alarme et interruption de l'opération Note) Signal du circuit de logique négative (N.F.) ) o
Pendant le fonctionnement : arrét de décélération de la position a laquelle TR
RESET ) ) .
le signal est entré (servo ON maintenu) Ll
Lorsque I'alarme est active : réinitialisation de I'alarme -
STOP Instruction d'arrét (apres l'arrét de décélération maximale, servo OFF)
e N——
Signal d'entrée [INO - IN3] Diagramme des numéros de position O : OFF @ : ON Signal de sortie [OUTO - OUT3] Diagramme des numéros de position O : OFF @ : ON 0
Numéro de position IN3 IN2 IN1 INO Numéro de position OouUT3 ouT2 OuUT1 OouTo (/)]
1 @) @) @) [ 1 O O @) [ ) (&)
2 @) @) ® @) 2 @) @) [ ] ®) L
3 @) @) [) [ 3 O @) [ [ -l
4 @) [ @) @) 4 @) [ ) @) @) —
5 @) [) @) [ 5 O [ ) @) [ ] (O)
6 @) [ [ @) 6 O [ ) [ ] ©) LL
7 @) [ ) [ ) [ 7 @) [) [ ) [ ] Ll
8 0 O o o 8 0 O o o -l
9 [ ) O O [ 9 [ ) O O [
10 (A) [ @) [ ) @) 10 (A) [ O [ ) @) @,
11(B) ® [ ® ® 11(B) ® [ ® ® S gg
12 (C) ° ° ) @) 12(C) ® ° ©) ) FEL
13 (D) ° ° @) 0 13 (D) ° ° @) ° 885
14 (E) ® D ® ) 14 (E) ® D D ) aa®
Retour a l'origine [ ) [ ) [ ) [ ] Retour a l'origine [ ) [ ) [ ] [ ]
88
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série LECP1

Chronogramme
_—
(1) Retour a I'origine

’ L rem———————— - 24V

Alimentation E INO-3 tous ON i oV

N ON

Entrée INO-3 l'. I I OFF

\ 3
BUSY H ON
—— OFF
Sortie OuTO0-3
*ALARM
Frein externe Frein
activé
Ill,
Vitesse // = 0 mm/s
i ON aprés initialisation du systéme du controleur i
___________________________________ i

__________________________ Jommmmmmmmmm e
1 Signaux de sortie pour OUTO, OUT1, OUT2, OUT3 sur i
1

E ON lorsque le retour a la position de départ est effectué.

* « *ALARM » indique un circuit de logique négative.

(2) Opération de positionnement (4) Arrét au signal STOP
Alimentation 24V Alimentation 24V
oV oV
) ON ON
Entrée | INO-3 V /] OFF INO-3 v/.////\ OFF
A% - ON Entrée 4 4
ouTo-3 A/ 7 B H I_I .
) /I a I./r,' OFF STOP H H X
Sortie Ol i AR
BUSY ! ouTo-3 ) ON
{ b L ‘l .' ) , OFF
R Frei \i \ kY
Frein externe i re.ln’ Sortie BUSY :
I activé —_— \
H Al *.‘
. [ .
Vitesse Opérationde = 0 mm/s 3 .
positionnement ! i Frein externe I Frein
T activé
B T -——
i OUTO0-3 : signaux de sortie « ON » dans le méme état que | i
! l'entrée INO-3 lorsque le positionnement est terminé. i ',"
Vitesse Arrét au signal STOP 0 mm/s
lors du positionnement

(3) Arrét de coupure (Arrét de réinitialisation)

Alimentation 24V
oV
ON
IN0-3 v/.////\ OFF
Entrée 5 4
RESET 8 1
ouTo-3 L/ ON
. ‘l l' : Y, OFF
Sortie \H 1
BUSY
] L
Frein externe Fre}nt
activé
Vitesse Arrét de coupure lors 0 mm/s

du positionnement

89

Entrée

ON
OFF

Sortie

* « *ALARM » indique un circuit de logique négative.
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Controleur sans programmation Série LE CP 1

cQ
=]
S o
% £
(°38
Options : Cable d'actionneur P
o
n . s n >
[cable robotique pour moteur pas a pas (servo/24 Vcc), cable standard] 3 en
1 s . 5
LE-CP- _| | LE-CP-g/Longueur de cable:1.5m,3m,5m Cote controleur g h
£
(N° de borne) Coté actionneur Connecteur C ~ (14.2) S |
X 2 ?g S (N° de borne) 3
Longueur de cable (L) [m < — i = Al B1 o
g (L) {m] S N T m 3\
1 15 ch—— s Ae=ilBs |
3 3 Connecteur A s VT (147) g
5 5 (10) (30.7) L (11) : 3| m
8 8 LE-CP-88/Longueur de cable : 8 m, 10 m, 15 m, 20 m gl
A 10° (+ fabriqué sur commande) Cote controleur P 'ﬂ
B 15" (N° de borne) Connecteur C ~ (14.2) -
p & 2
(o5 20° g Co6té actionneur E; < (N° de borne) s
* Fabriqué sur commande — = A1 B1 —
. ) — P
(Cable robotique seulement) R ! }=l‘— — AGI: i o o
Type de cable ® @ @ <0
yAp - Connecteur A § -~ (14.7) (&]&]
Cable robotique (30.7) = L Connecteur D (11) L
(céble flexible) - IN° de borne dy Couleur du |N° de bore du -1
S Cable standard . connecteur A cable connecteur C
A B-1 Marron 2
A A-1 Rouge 1
B B-2 Orange 6 <l5
B A-2 Jaune 5 (&)
COM-A/COM B-3 Vert 3 wl
COM-B/I— A3 Bleu 4 |
. Couleur du  N° de bome du|
___Blindage ____ cable connecteur D
Vce B-4 % 7 - Marron 12
TER A4 | — K t Noir 13 A
A BS IDOOOC:: Rouge z T
A A5 +— \ i Noir 6 (&)
B B6 1 - n — i Orange 9 L
B A6 — ~ Noir 8 =l
************* N — 3
[céble robotique avec frein et codeur pour moteur pas a pas (servo/24 Vcc) cable standard] <
1 n
LE-CP- -B- LE-CP-3/Longueur de céble: 1.5m,3 m,5m o o
2 5 Coté actionneur Coté contrdleur (&)
(N° de borne) Connecteur A & ConnecteurC ~ (14.2) (N° de borne) 'ﬂ
5 = = = AMfFTR-B1
Longueur de cable (L) [m] ; :(25 Ei e T S I I]: L
1 15 (13.5) = L___1 — A6t ) B6 S
e o [T A1 B1
3 3 1; : st | —TT ‘ BN B3
5 5 Connecteur B 3 c T (7))
7) NONnecteurs o L onnecteur D 11
3 & (10) (30.7) El (1) (14.7) h
A 10° LE-CP- 3 2/Longueur de cable : 8 m, 10 m, 15 m, 20 m o2
B 15° (+ fabriqué sur commande) Coté control <
9 20" Coté actionneur o & clecomoRn L 2
* Fabriqué sur commande (N° de borne) Connecteur A < g Connecteur ¢ (14.2) (N° de borne) %
(Céble robotique seulement) 12 IS FA1 B1 E
_ 5GEI ~h6 BB °lm
Avec frein et codeur ® - & A B1
= = mll L
= = 2 A3 B3 L_IIJ
Connecteur B s
Type de cable ® (30.7) ——— 8 (14.7)
Cable robotique p— IN° de borne du Couleur du  |N° de borne du
- A . . connecteur A cable connecteur C e e—
(céble flexible) A B Marron > ——
S Cable standard A A-1 Rouge 1 (%
B B-2 Orange 6
B A-2 Jaune 5 (&)
COM-A/COM B-3 Vert 3 1T
COM-B/I— A3 Bleu 4 |
: Couleur du  N° de bome dy —
_.___Blindage ____ cable connecteur D o
Vcce B-4 % n - 7 - i Marron 12 L
TER A4t i | — ] Noir 13 w
A BS IDOOOC:: Rouge z =l
A A5t L L i Noir 6
B B6 1 - n — i Orange 9
B A6 N = Noir 8 o
e =/ — 3 sSofE
i e 223
It a E— o e ammm— L 883
Frein (-) A1 b { Noir 5 223
Codour (1) b0l | BB 1 (OXXX________}—Maron ! —
Note) Non utilisé pour la série LE. [ Codeur (-) Note) A-3 % Bleu 2
90
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série LECP1

Options

[Cable d'alimentation]

LEC-CK1-1

= ‘ ] b o
T f = ! @ b o
% // __ | - y 5‘:’, b o
Eg : p O
(13.3) (35) (60) (10.5) |
(1500)
Nom de a bome | Couleur couverte Fonction * Taille du conducteur: AWG20
ov Bleu |Entrée commune (-)
M 24V | Blanc | Alimentation moteur (+)
C 24V | Marron | Alimentation de commande (+)
BK RLS| Noir |Frein (+)
[cable E/S]
LEC-CK4-
Longueur de cable (L) [m]
1 15
3 3
5 5
Coté controleur Coté API
\ﬁ ‘ ( / | G]:
% Z
(1), (30) 2 N (10) ]
- (L)
N° bornier | Couleur disolation Point Couleur didenfication Fonction * Taille du conducteur: AWG26
1 Marron clair | Noir COM+
2 Marron clair u Rouge COM-
3 Jaune u Noir OouTOo
4 Jaune u Rouge OUT1
5 Vert clair | Noir ouT2
6 Vert clair u Rouge OuUT3
7 Gris u Noir BUSY
8 Gris u Rouge ALARM
9 Blanc | Noir INO
10 Blanc u Rouge IN1
11 Marron clair LN Noir IN2
12 Marron clair L Rouge IN3
13 Jaune LR Noir RESET
14 Jaune L Rouge STOP

= Le signal E/S paralléle est valable en mode automatique. Tandis que la
fonction test opére en mode manuel, seule la sortie est valable.
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Version a entrées impulsionnelles

série LECPA

C€ N

Pour passer commande

A\ Précaution

[Produits conformes a la norme CE]

(D La conformité CEM a été testée en com-
binant la série des actionneurs élec-
triques LEF avec celle de la série LECPA.
La conformité CEM dépend de la fagon
dont le client a configuré son panneau
de commande avec ses autres équipe-
ments et cables électriques. Par consé-
quent, la conformité & la directive CEM
ne peut pas étre certifiée pour les com-
posants SMC incorporés a I'équipement
du client sous conditions de fonctionne-
ment actuelles. Le client doit vérifier la
conformité de ses machines et de son
équipement dans son ensemble.

(@En ce qui conceme la série LECPA
(controleur  du  servomoteur), la
conformité CEM a été testée a l'aide d'un
kit de filtre anti-parasites (LEC-NFA).
Reportez-vous en page 98 pour le kit de
filtre anti-parasites. Reportez-vous au
mode d'emploi de la série LECPA pour
installation.

[Produits conformes a la norme UL]

Lorsque la conformité a la norme UL est

requise, lactionneur électrique et le

controleur doivent étre utilisés avec une

LECPAP|1] |- LEFS1|6B-100

Modele de controleurl o
——————— ———eNMontage du contréleur
AN | Version a entrées impulsionnelles (NPN) -
—_ Montage par vis

AP | Version & entrées impulsionnelles (PNP) l Do) | Montage sur rail DIN

Note) Le rail DIN n'est pas inclus.

Longueur du cable E/S [m] A commander séparément.
— Aucun
, R 1 15 Réf. de I'actionneur e
# Lorsque qu'un contréleur de ce type est =
sélectionné, seul un cable de 15mne |3 3 (Sauf caractéristiques du cable et options de I'actionneur)
peut étre utilisé en collecteur ouvert. 5 5% Exemple : Entrez « “LEFS16B-100 » pour le
LEFS16B-100B-R1AN1D.

= En cas de sélection d'un modéle doté d'un contrdleur (-PACIN/-PAPLO) lors de la commande de la série LE,
il est inutile de le commander séparément.
# Lorsque les signaux impulsionnels sont en collecteur ouvert, commandez la résistance de limite de courant séparément (LEC-PA-R-0J).

4 N\
Le controleur est vendu seul si la compatibilité de
I'actionneur est déterminée préalablement.
Vérifiez que la combinaison du contréleur et de

I'actionneur est correcte.
<Controlez les points suivants avant toute utilisation.>

alimentation de classe 2 UL1310. nan
(D Vérifiez le numéro du modele sur I'étiquette de l'actionneur. g LEFS16B—100
II'doit étre identique au numéro figurant sur 'étiquette du contrdleur.
(2) Vérifiez la compativilité de la configuration E/S paralléle (NPN ou PNP). é
\§ J
* Reportez-vous au manuel d'utilisation des produits. A télécharger sur notre site Web : http://www.smc.eu
Caractéristiques
Elément LECPA

Moteur compatible

Moteur pas a pas (servo/24 VDC)

Alimentation électrique Note 1)

Tension d’alimentation : 24 VDC +10%
Consommation de courant maximale : 3 A (Appel 5 A) Note 2)
[transmission moteur, contréle de puissance, arrét, frein inclus]

Entrée paralléle

5 entrées (sauf isolation photocoupleur, borne d'entrée impulsionnelle, borne COM)

Sortie paralléle

9 sorties (isolation du photocoupleur)

Entrée de signal
impulsionnel

Fréquence maximale : 60 kpps (collecteur ouvert), 200 kpps (différentiel)
Méthode d'entrée : Mode a 1 impulsion (entrée mode commun. collecteur ouvert), mode a 2 impulsions (entrée mode différentiel)

Codeur compatible

Phase incrémentale A/B (résolution du codeur : 800 impulsions/rotation)

Communication série

RS485 (compatibilité avec le protocole Modbus)

Mémoire

EEPROM

Visualisation LED

LED (vert/rouge), une de chaque

Controle de frein

Borne de libération du frein Note 3)

Longueur du cable [m]

Cable E/S : 1.5 max. (collecteur ouvert). 5 max. (différentiel)
Cable d'actionneur : 20 max.

Systéme de refroidissement

Climatisation naturelle

Plage de température d'utilisation [°C]

0 a 40 (hors-gel)

Plage d'humidité ambiante [% HR]

90 max. (sans condensation)

Plage de température de stockage [°C]

—10 & 60 (hors-gel)

Plage d'humidité de stockage [%HR]

90 max. (sans condensation)

Résistance d'isolation [MQ]

Entre le boitier et la borne FG : 50 (500 VDC)

Masse [g]

120 (montage par vis), 140 (montage sur rail DIN)

Note 1) N'utilisez pas d'alimentation avec protection contre les courants d'appels. Lorsque la conformité a la norme UL est requise, I'actionneur électrique et
le contréleur doivent étre utilisés avec une alimentation de classe 2 UL1310.

Note 2) La consommation change en fonction du modele d'actionneur. Reportez-vous aux caractéristiques de I'actionneur pour plus de détails.

Note 3) Compatible avec un frein activé par manque de courant.
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série LECPA

Montage

a) Montage par vis (LECPACI-0J)
(installation avec deux vis M4)

Sens de montage :>

—

—

F’@j

%@

Fil g mise & la masse

Sens de montage:> {

|

b) Montage sur rail DIN (LECPACICID-)
(installation avec le rail DIN)

Accrochez le contréleur sur le rail DIN et appuyez sur le levier
de la partie A dans le sens de la fleche pour le bloquer.

Fil de mise a la masse

e

Note) L'espace entre les contréleurs doit étre de 10 mm min.

Rail DIN

Le rail DIN est bloqué.

Fil de mise a la masse

Adaptateur pour montage sur rail DIN

Rail DIN

Rail DIN L
12.5 5.25
AXT100-DR- 75
(pas)
# Pour O, entrez un numéro depuis la ligne « N°» du tableau ci-dessous. &l & I
Reportez-vous aux dimensions de montage de la page 94. SRS R i i
n
[to)
. . 125
Dimension L [mm] -
N° 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 35| 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |1105| 123 | 1355 | 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 | 210.5 | 223 | 235.5 | 248 | 260.5
N° 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 |335.5| 348 | 360.5| 373 |385.5| 398 |410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5 | 473 | 4855 | 498 | 510.5

Adaptateur pour montage sur rail DIN
LEC-2-DO0 (avec 2 vis de fixation)

A utiliser quand I'adaptateur pour montage sur rail DIN est fixé sur le contrdleur vissé.
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Dimensions

Modeéle a entrées impulsionnelles Série LE CPA

a) Montage par vis (LECPACICI-0)

66 35
12 LED d'alimentation (vert) 04.5
} (ON : alimentation pour fixation du corps
électrique est ON) I (Montage par vis)
&
- i r 3
S— ~
H | — |
I LED d'alimentation (rouge) |
(ON : alarme est ON) d
Connecteur E/S paralléle CN5
Yo} (o] D
i 9 7 e
u /
g Connecteur E/S en série CN4
Connecteur codeur CN3 o
/ c-
Connecteur d'alimentati teur CN2 L J
onnecteur d'alimentation moteur
— \% . )
{ 1/ — I i
AN

Connecteur d'alimentation CN1

b) Montage sur rail DIN (LECPACICID-[)

Exemple

76

4.5

pour fixation du corps
(Montage par vis)

@\
39.2

35

=

142.3 (Quand le rail DIN est bloqué)
148.2 (Quand le rail DIN est débloqué)
148.2 (Quand le rail DIN est débloqué)
142.3 (Quand le rail DIN est bloqué)

de céblage 1

109

g

=
[}

g g [ 288

[

it
(=

J

\* Montable sur rail DIN (35 mm)

]Connecteur d'alimentation : CN1

« La prise de courant est accessoire.

Borne du connecteur d'alimentation CN1 pour LECPA (PHOENIX CONTACT FK-MC0.5/5-ST-2.5)

Nom de la borne

Fonction

Détails

ov Entrée commune (-) | Les bornes M 24V/C 24V/EMG/BK RLS sont communes (-).
M 24V Alimentation moteur (+) | Contréleur avec alimentation moteur (+)
C 24V Alimentation de commande (+)| Contréleur avec alimentation de contréle (+)
EMG Arrét (+) Entrée (+) de libération de l'arrét
BK RLS Frein (+) Entrée (+) de libération du frein

SVC

O

Prise de courant pour LECPA

ov

M 24V

C 24V
EMG
BK RLS
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série LECPA

Exemple de cablage 2
-
’ Connecteur E/S paralléle :CN5 | * Veuillez utiliser le f:éble E/S_ _(LEC-CLS-EI) quand vous connectez un ,'API, etc. au connecteur E(S paralléle CN5.
|| est recommandé de modifier le raccordement en fonction du type d'entrée et de sortie paralléle (NPN ou PNP).
LECPANCICI-I (NPN) LECPAPLIC-C] (PNP)
oNs Alimentation 24 VDC +10 % oNs Alimentation 24 VDC +10 %
pour le signal E/S pour le signal E/S
Nomde labome| ~ Fonction  |N° broche| Nomde labome| ~ Fonction  [N®broche :
COM+ 24V 1 { COM+ 24V 1 — {1
COM- ov 2 COM- oV 2 -
NP+ |Signal impuisionnel| 3 NP+ |Signalimp 3 :
NP— | Signal img el 4 Note 1) NP—_ |Signal imy 4 Note 1)
PP+ |Signali el 5 PP+ |Signal imy 5 —
PP— | Signal im el| 6 PP—  |Signalimpulsionnel| 6 :
SETUP Entrée 7 SETUP Entrée 7 §

RESET | Entrée 8 RESET | Entrée 8 —

SVON Entrée 9 SVON Entrée 9 —

CLR Entrée 10 CLR Entrée 10 §

L Entrée 11 TL Entrée il
TLOUT Sortie 12 {Chargel—¢ TLOUT Sortie 12 } {Charge}
WAREA Sortie 13 {Charge—¢ WAREA Sortie 13 ; {Charge}
BUSY Sortie 14 [Charge—¢ BUSY Sortie 14 = {Charge}
SETON |  Sortie 15 [Charge— SETON |  Sortie 15— {Charge}
INP Sortie 16 [Charge— INP Sortie 16 - {Charge}

SVRE Sortie 17 [Charge— SVRE Sortie 17— {Charge}
LESTOP™*2|  Sortie 18 [Chargs— «ESTOPMe2|  Sortie 18 : [Charge}
SALARMME2|  Sortie 19 [Charge}—4 sALARMM:2|  Sortie 19 ; {Charge}

AREA Sortie 20 [Chargel— AREA Sortie 20 {Charge}

Bomier plat FG Bomier plat J
FG 055 055

Note 1) Pour la méthode de cablage du signal impulsionnel, se reporter &

«

Détails de cablage du signal impulsionnel ».

Note 2) Ces signaux émettent quand le contréleur est ON. (N.F.)

Signal d’entrée
Désignation Détails
COM+ | Connecte l'alimentation 24 V pour les signaux entrée/sortie
COM- | Connecte I'alimentation 0 V pour les signaux entrée/sortie
SETUP Instruction de retour & I'origine
RESET Réinitialisation de I'alarme
SVON Instruction servo ON
CLR Réinitialisation de la déviation
TL Instruction pour la force de poussée

Détails de cablage du signal impulsionnel

Signal de sortie

Désignation Détails
BUSY Emet quand I'actionneur est en fonctionnement.
SETON Emet lors du retour a l'origine
INP La position ou la force ciblées est atteinte
SVRE Le servomoteur est activé.
*ESTOP Note 3) Aucun signal en cas d'arrét EMG
+*ALARM Nete 3) | Aucun signal quand I'alarme se déclenche.
AREA L'actionneur est hors de la zone programmée
WAREA L'actionneur est hors de la zone programmée
TLOUT Emet pendant la force de poussée

Note 3) Signal du circuit de logique négative ON (N.F.)

e a sortie de signal impulsionnel de l'unité de positionnement est la sortie différentielle

Unité de positionnement |
——

|
|
i Al'intérieur du contréleur
7

>

>

!
(S
1 1
| |
1 1
1 1
1 1

‘ NP+
NP- 15“9@ ]
120 Q
PP+
PP- 1) [l oK
. 120 Q

e a sortie de signal impulsionnel de I'unité de positionnement est la sortie de collecteur ouvert
Alimentation du signal impulsionnel

il
il

95

Unité de ! ;
positionne- i Alintérieur du contréleur
ment mm 7
O NP+
U —
A o0 [Rd K]
O3 NP- -
Resistance de lirffe du courant RN 120 Q
o PP+
U —
A o[
o= PP- 4
| Résistance de imffe du courant R e Ly 120 Q

O

SVC

Note) Connecter la résistance de limite du courant R a la série
pour correspondre a la tension de signal d'impulsion.

Tension d'alimentation (Caractéristiques de résistance] Résistance de limite
du signal impulsionnel | de limite du courant R du courant réf.
o 3.3 kQ 5%
24 VDC £10% (0.5 W min.) LEC-PA-R-332
390 Q 5%
VDC 5% LEC-PA-R-391
5VDC 5% (0.1 W min.) C 39




Modeéle a entrées impulsionnelles Série LE CPA

Sélection
u modeéle

;

l

Chronogramme
-
Retour a l'origine
Alimentation 24V
— oV
ON
SVON OFF
Entrée
SETUP I
ON
BUSY
OFF
SVRE
SETON
Sortie
INP \
*ALARM i \‘
*ESTOP 1 l“
Vitesse :: n 0 mm/s
Retour a I'origine E ‘.‘

# « *ALARM » et « *ESTOP » indiquent un circuit de logique négative.

Opération de positionnement

ON
: OFF
Entrée Signal
impulsionnel
ON
OFF
Sortie BUSY
INP A
i
i
T
r
I 1
. .
Vitesse 1 0mm/s
Opération de positionnement !
I 1

Si l'actionneur se trouve dans la plage des données de «
! positionnement », INP s'active. Dans le cas contraire, INP reste OFF.

Réinitialisation de I'alarme

ON
RESET | |
s OFF
ON
| OFF

Entrée

Sortie

* « *ALARM » Signal NF.

O

Opération de poussée

ON
L _I OFF
Entrée
Signal impulsionnel "““““““““m"
ON
TLOUT
Sortie BUSY
INP A
I
l. 1
o
LI
o
o
—\— i
Vitesse - 0 mm/s
Opération de poussée | !

i des données de positionnement, le signal INP se déclenche.

Note) Si la force de poussée est interrompue lorsqu'il n'y a pas
d'écart d'impulsion, la partie mobile de I'actionneur peut vibrer.
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série LECPA

Options : Cable d'actionneur

[cable robotique pour moteur pas a pas (servo/24 Vcc), cable standard]

LE-CP-[1]-[ ]
Longueur de cable (L) [m]
1.5
3
5
o
10"
15"
20"

* Fabriqué sur commande
(Céable robotique seulement)

O I > w|v|w| =

Type de cablee®

Cable robotique
(cable flexible)

S Cable standard

LE-CP-é/Longueur de cable:1.5m,3m,5m

15852
(135)5 i@ 6

(10)
LE-CP- 3 &/Longueur de cable :

(+ fabriqué sur commande)
(N° de borne)

Coté actionneur

ST

Connecteur A

Connecteur C

(28)

(30.7)

L

Coté controleur
(14.2)
!. < (N° de borne)

= A1:[ B1
?‘@ A6 BG

8m,10m,15m, 20 m

Co6té controleur
—_—

Connecteur C

(14.2)

— - © .
;g _.Coté actionneur 9 Y (N° de borne)
= ° = A B1
(13.5) ,\-i ! e — I
= == P . A6 B6
© ~ 14.7
(302) Connecteur A § L Connecteur D 1) (14.7)
o IN° de borne du Couleur du  N° de borne dul
(i connecteur A cable connecteur C
A B-1 Marron 2
A A-1 Rouge 1
B B-2 Orange 6
B A-2 Jaune 5
COM-A/COM B-3 Vert 3
COM-B/— A-3 Bleu 4
. Couleur du  N° de bone dul
—--Blndage ____ N cable connecteur D
Vce B-4 1% 7 7 i Marron 12
TER A4t i | — ] Noir 13
A OO0 e |1
A A5 % - - Noir 6
B B6 1 - n — i Orange 9
B A6 y ~ Noir 8
e Nl — 3

[cable robotique avec frein et codeur pour moteur pas a pas (servo/24 Vcc) céble standard]
1
LE-CP-g/Longueur de cable:1.5m,3m,5m

Coté actionneur
—_—

LE-CP-

Longueur de cable (L) [m]
1 1.5
3 3
5 5
8 8*
A 10*
B 15*
(& 20*
x Fabriqué sur commande
(Céble robotique seulement)
Avec frein et codeur @

Type de céable ¢

-B-[ |

Cable robotique
(céble flexible)

S Cable standard

Note) Non utilisé pour la série LE

97

(N° de borne)

=S|
(135) 5TE=76 =
e

Connecteur A ®

Coté contrdleur
—_—

Connecteur C

)

~

(14.2)
]

LE-CP- 3 2/Longueur de cable : 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
(= fabriqué sur commande)

_-y 1~ AT
T s :
| - Sl ASI_ ,_I[
— A
| d | i A
e —— I
Connecteur B w3 1
B0 —— & L (1) (14.7)

Coté controleur
- .

C6té actionneur —~ &
— 2
(N° de borne) Connecteur A 9| 'g ConnecteurC_ (142) (N° de borne)
JIEL SINIE T S
(At ~ o
<~ ° = o T a4t L] Be
v N RS Al B1
S ——— S ag I gg
ConnecteurB 5 onnecteur D o9
(30.7) [ 8 L ¢ (1 {147
Gircuit IN° de borne dul Couleur du  |N° de bome du|
connecteur A cable connecteur C
A B-1 Marron 2
A A-1 Rouge 1
B B-2 Orange 6
B A-2 Jaune 5
COM-A/COM B-3 Vert 3
COM-B/— A-3 Bleu 4
. Couleur du  N° de bone dul
e Shield _____ N cable connecteur D
Vcce B-4 % n n Marron 12
TER A4t i | — ] Noir 13
A e T OO0 e 1
A A5 % - - {  Noir 6
B B6 1 - n — i Orange 9
B A-6 —— 7 Noir 8
,,,,,, — 3
A N° de borne dul
(Gl connecteur B
cen B OO }Powe .
Frein (=) A-1 1 ! Noir 5
e ) 28 SOOKX(____ | Maren !
Codeur (=) Note) A-3 1 Bleu 2

O

SVC

(N° de borne)

B1
B6
B1
B3



Modeéle a entrées impulsionnelles Série LE CPA

c 2@
o3
© o
KT
L S
) (235
Options hp—
(&)
o
>
~ N
[cable E/S] rd [7)]
3 (L
g|w
LEC-CL5-/1 1=
&
Type de cable E/sl lLongueur du cable E/S (L) g
>
[ L5 [ PourLECPA | 1 1.5m S —
3 3m* 3
5 5m* @ m
# Lorsque qu'un contréleur de ce type est § L
sélectionné, seul un cable de 1.5m ne peut o Ll
étre utilisé en collecteur ouvert. S |-
Ne | Couleur Point Couleur Ne Couleur Point Couleur 3
broche |d'isolation (didentfication broche |d'isolation didentfication] | 2
L 1 Marron clair| ® Noir 12 |Marronclair| m® |Rouge| —
12 2 Marron clair| ™ Rouge 13 Jaune [ 1] Noir [TeYTe)
20 19 3 Jaune u Noir 14 Jaune EE  Rouge| (<O
) g8 4 Jaune [ Rouge 15 | Vertclar | mm | Noir (&]®)
NN AEE] 5 Vert clair | m Noir 16 Vertclair | mm  |Rouge| |LHMLU
& ‘ g < @é 6 Vertclair | W Rouge 17 Gris [ ] Noir -1
‘ (25) | (10) (40) =]= 7 Gris L Noir 18 Gris HEE |Rouge
a5 2 1 8 Gris n Rouge 19 Blanc um Noir o
° 100 £10 (45) 9 Blanc u Noir 20 Blanc HE |Rouge Cl)
+
Nombre defils | 20 10 Blanc | ®  |Rouge| [pyey w
: 11 |Marron clair| mm | Noir Vert
Taille AWG 24 0.5-5 =1
-
o
O
1T
-l
[Jeu de filtres anti-parasites] [Résistance de limite du courant] <
Contréleur de moteur pas a pas (a entrées impulsionnelles)  cette résistance optionnelle (LEC-PA-R-01) est utilisée lorsque la sortie de signal E‘,
impulsionnel de I'unité de positionnement est la sortie de collecteur ouvert. w
LEC-NFA -
LEC-PA-R-O —
Contenu du kit : 2 filtres anti-parasites T
(fabriqués par WURTH ELEKTRONIK : 74271222) Résistance de limite du courant "
Sym- - Tension d'alimentation L
Résistance o .
= = bole du signal impulsionnel wl
o [ —— I 1 332 | 33kQ+5% | 24VDC +10% o=
1| S— 391 | 390 Q5% | 5VDC 5% 2
o * Sélectionner une résistance de limite 2 __
g de courant qui correspond a la tension g S
(42.2) (28.8) d'alimentation du signal impulsionnel. g
* Pour le LEC-PA-R-0J, un jeu de deux 3
* Consultez le manuel dutilisation de la série LECPA pour lnstallation. pieces est inclus dans la livraison. E
Ll
-l
e N——
[
(]
O
1T
-l
(O]
[T
Ll
|
28=
885
a»n
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série LEC

( Compatible Windows®XP, Windows®7 )

Kit de parametrage du controleur/LEC-W2

Pour passer commande

@ Logiciel pour le paramétrage L EC - W2

du contréleur

Kit de réglage du contrc“;leurI

@) Cable de (3 Cable USB (disponible en anglais et japonais)
communication (type B, A-mini)
=N y s T
ﬁ‘ ..... L.nj-—m\lsﬂ > | Contenu
|
. o PC (D Logiciel pour le paramétrage du contrdleur (CD-ROM)
: A i; (2) Cable de communication
| (3 Cable USB

Contréleur compatible

(entre le PC et I'unité de conversion)

Modeéle programmable Série LECP6/série LECA6
Modeéle a entrées impulsionnelles série LECPA

Matériel requis

Systeme

- S ble
d'exploitation Windows®XP (32-bit),

Windows®7 (32-bit et 64-bit).

Machine compatible IBM PC/AT fonctionnant sur

Interface de Ports USB 1.1 ou USB 2.0
communication
Affichage XGA (1024 x 768) min.

= Windows® et Windows®7 sont des marques déposées par Microsoft Corporation aux Etats-Unis.
= Pour des informations sur les mises & jour de versions, consultez le site Internet de SMC, http://www.smc.eu

Exemples de captures d'écrans

Exemple de capture d'écran en easy mode

M Eazy Mode ElEE
Filelf) Edit Comm Jetting
B Tast
Ge | lioda fimorm |  Swee | Sanmill
Sinp No Pasition Sperd Forcn
[ ] 050 mm 0 mmfe 90 * — ‘
Stasug o Sped
|asen oG | ovev |l biEMNY - | - | remon
Sinp Data
Ho. Move M Spee Pasition Pushingf PushingZe In pos -~
Ve - I 1 (1)
0 Abzolule 10 .00 L] [] 1.00
1 Absolute 100 10.00 [] [] 1.00
Z Abzolule 1m0 0.00 ] [] 1.00
3 Absolute a0 30.00 [] [] 1.00
4 Abzolule wo 40.00 ] [] 1.00
§ Absolute 00 50.00 [] L] 1.00
E Ahsolute san En.0n 1] n .o
7 Absolute a0 T0.00 [] [] 1.00
£ Abzolute dan an.on ] n 1.0n
§ Abzolule a0 30.00 L] L] 1.00
Mave Spoedt 211 [men/snc] Move distance. M
) [ s
Ready 100.00 -~ 30000

Fonctionnement aisé et réglage simple

@ Permet de régler et d'afficher les données de positionnement

de I'actionneur comme la position, la vitesse, la force, etc.

@ Le paramétrage des données de positionnement et le test

d'entrainement peuvent étre réalisés sur la méme page.

@ Peut étre utilisé pour des a-coups et des déplacements

a vitesse constante.

99

Exemple de capture d'écran en mode normal

Réglage précis

@ Possibilité de paramétrer en détails les données de positionnement.

@ Possibilité de voir le statut des signaux de sorties.

@ Réglages possibles des parametres.

@ Possibilité de se déplacer a vitesse constante ou par impulsions, de
retourner au début, de faire des tests et d'essayer la sortie forcée.

% S\VC



série LEC

C€ N
Boitier de commande/LEC-T1

Pour passer commande

Interrupteur
de marche

(en option)
\l

| Arrét
d'urgence

AR

LEC-T1-

3

Boitier de commandel

Longueur du cable [m] S

lInterrupteur de marche

Aucun

Avec interrupteur de marche

[ 3 | 8

‘ * Interrupteur pour les fonctions jog et test

Langue initiale ¢

» Arrét d'urgence

J Japonais
E Anglais @ Avec arrét d'urgence
* La langue d'affichage peut étre modifiée vers I'anglais ou le japonais.
Caractéristiques
Elément Description
FonCtlons Standard Détecteur Interrupteur de marche et arrét d'urgence (en option)

« Affichage en caracteres chinois

Longueur du cable [m]

3

o Arrét d'urgence inclus.

Protection

IP64 (sauf connecteur)

Plage de température d'utilisation [°C]

5a50

Option

Plage d'humidité ambiante [% HR]

90 max. (sans condensation)

¢ Interrupteur d'activation inclus.

Masse [g]

350 (sauf cable)

[produits conformes a la norme CE]

La conformité CEM du boitier de commandes a été testée avec un contréleur a moteur pas a pas

LECP®6 (servo/24 VDC) et un actionneur compatible.
[produits conformes a la norme UL]

Lorsque la conformité a la norme UL est requise, l'actionneur électrique et le contréleur doivent étre

utilisés avec une alimentation de classe 2 UL1310.

Easy mode

Fonction Détails

Organigramme du menu

) " ) - ~ Menu Données
Données de positionnement| ¢ Réglage des données d'étape S - —
Données N° des données de positionnement
Jog o Fonctlorjn'enje_nt par impulsions Moniteur Reglage_de 2 éléments sélectionnés parmi :
* Retour a l'origine Jog Ver.‘1. KL _ .
. Position, vitesse, force, accélération, décélération
Test ¢ Opération a 1 étape Note 1) Test Ver., 2 s
* Retour a I'origine ALM Position, vitesse, force de poussée, accélération, décélération, mouvement MOD
 Afichage de faxe et du n° des donnes de postionnement Co_n_flguratlon Decllt.enchemer}t LV, vitesse de poussée, force de mouvement, zone 1, zone 2,
Moniteur o Affichage de 2 éléments parmi la position, la vitesse boitier de positionnemen
commandes -
etlaforce Moniteur
ALM « Affichage d'alarme active Affichage du n° de I'étape

 Réinitialisation de l'alarme

* Reconnexion de 'axe (Ver. 1.i)

* Réglage de la langue d'affichage
(Ver. 2.:x)

* Réglage du easy mode/normal

 Réglage des données de positionnement et
sélection d'options & partir de I'écran d'easy mode

Configuration boitier
de commandes

Affichage de 2 éléments sélectionnés parmi :
(position, vitesse, force)

Jog

Retour a l'origine
Fonctionnement par impulsions

Test Note 1)

Note 1) Non compatible avec le LECPA.

ZSNC

Fonctionnement de I'étape 1

ALM

Affichage de I'alarme active
Réinitialisation de l'alarme

Configuration boitier de commandes

Reconnexion (Ver. 1.::)
Japonais/anglais (Ver. 2.#x)
Facile/normal

Elément paramétré

100
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Série LEC

Mode normal

Organigramme du menu

Fonction Détails Menu Données de positionnement
Données de postionnement | » Réglage des données d'étape Données de N° des données de positionnement
P 5t « Confi tion d ot positionnement Mouvement MOD
arametre onfiguration des paramétres Paramatre Vitesse
* Fonctionnement par a-coups/déplacement Moniteur Position
a vitesse constate Test Accélération
* Retour a l'origine ALM Décélération
o Test Note 1) . .
Test (Précisez un maximum de 5 données Fichier Force de poussée
de positionnement et essayez.) Co_n_flguratlon \[/)iclencgement L\,/
« Puissance forcée boitier de itesse de poussée
(Puissance forcée du signal, puissance commandes Force de mouvement
forcée de la borne) Note 2 Nouvelle Zones 1,2
« Ecran d'entrainement connexion Positionnement
* Ecran du signal de sortie Note 2) Paramétre Réglages de base |
Moniteur * Ecran du signal d'entrée Note 2) Standard
* Ecran de la borne de sortie ORIG Réglage ORIG |
e Ecran de la borne d’entrée
- - - Moniteur Moniteur DRV
* Affichage d'alarme active Entraf Positi it |
ALM (Réinitialisation de I'alarme) S,”"a'lngme”t, Note 2 _osition, vitesse, couple
 Affichage du journal d'alarmes !gna ,e sor}le Etape n” 3
Signal d'entrée Note 2) N° derniére étape
* Enregistrement des données Borne de sortie .
Sauvegarde les données de positionnement Terminal d’entrée —{ Ecran du signal de sortie |
et les paramétres du contrdleur utilisé pour = . - -
la communication (sauvegarde possible de Test _{ Ecran du signal d’entrée |
4 fichiers, dont 'un pouvant contenir & la fois JOG/MOVE z 5
des données de positionnement et des Retour ORIG _{ EcnidoliboTeice sortle|
Fichier réglages) . TestNote ) — Ecran de la borne dentrée|
 Chargement dans le contréleur Sortie forcée Note 2)
Charge les données enregistrées dans le
boitier de commande a destination du ALM Et.at .
contréleur utilisé pour la communication. Etat Affichage de I'alarme active
* Supprime les données enregistrées. Dossier d'enregistrement ALM Réinitialisation de l'alarme
* Protetion des fichiers (Ver. 2++) Fichier Affichage du dossier d'enregistrement ALM
* Réglage de l'affichage Sauvegarde des données Affichage du journal d'entrée
(easy mode/normal) Chargement dans le contréleur
e Langue Suppression de fichier
Configuration boitier (japonais/anglais) Protection des fichiers (Ver. 2.+x)
de command e Parameétre du rétroéclairage - - —
e co es « Paramétre du contraste LCD Confllguratlon boitier de commandes
¢ Paramétre du bip Facile/normal
* Axe de connexion max. Langue
* Unité de distance (mm/pouces) 2“?“?”["33 Note 1) Non compatible avec le LECPA.
= Contraste ; i
Nouvelle connexion| » Reconnexion de I'axe Bip Note 2) Les SIgniti'lli)l( suivants sont
) compatibles avec
Axe de connexion max. LECPA avec boitier de
Mot de passe commande Ver. 2.10 ou
Unité de distance ultérieure.
- Entrée : CLR, TL
—{ Nouvelle connexion Sortie : TLOUT
Dimensions
4 102 34.5
o— | 2 N° Description Fonction
7 N\
@\ 060 rwewm v LE 1 | LCD Ecran avec affichage & cristaux liquides (et rétroéclairage)
-I 2 | Bague Accroche de suspension pour le boitier de commande

2
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3 | Arrét d'urgence

Lorsque I'arrét d'urgence est enfoncé, il se verrouille et s'arréte.
Le débloquage se fait en tournant le bouton vers la droite.

4 | Protection d'arrét d'urgence

Plaque pour l'arrét d'urgence

Interrupteur de marche
(en option)

Evite une manipulation involontaire (fonctionnement
inattendu) de la fonction test par a-coups.

D'autres fonctions telles que la modification des don-
nées, ne sont pas prises en compte.

Interrupteur principal

Interrupteur pour chaque entrée

Cable

Longueur : 3 métres

Connecteur

Connecteur branché au raccordement CN4 du contréleur

SVC
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Servomoteur AC

Entrainement par vis a billes
Série LEFS o7
s |
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| c = série 11-LEFS
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—

Entrainement par courroie
Série LEFB |
»

Controleur de Servomoteur AC REEFEREL]

Série LECS[]
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Actionneur électrique/Modele guidé

Servomoteur AC

Entrainement par vis a billes /Série LEFS o

Sélection du modele

Procédure de sélection

_ - .

Exemple de sélection

Conditions
d'utilisation

m Vérifiez le rapport charge-vitesse

}m Vérifiez le temps de cycle

m Vérifiez le moment admissible

-

eMasse de la piece : 45 [kg]

oVitesse : 300 [mm/s]

eCourse : 200 [mm]

e Accélération/décélération : 3000 [mm/s?]

*Position de montage : horizontal, vers le haut

e Condition de montage de la piece :

w

00

1

m Vérifiez le rapport charge-vitesse. <Graphique du rapport vitesse-charge> (Page 104)

Sélectionnez le modele idéal en fonction de la masse et de la vitesse de la
piéce, en vous référant au <graphique du rapport charge—vitesse> de la piece.

Exemple de sélection) Le LEFS40S4B-200 est sélectionné a titre d'exemple,
en se basant sur le graphique présenté ci-contre.

Vérifiez le temps de cycle.
Calculez le temps de cycle a l'aide
de la méthode de calcul suivante.
Durée de cycle :

Trouvez T en appliquant I'équation suivante.

T=T1+T2+T3+T4ls] |

oT1:Temps d'accélération et T3 :
Trouvez le temps de décélération en
appliquant I'équation suivante.

T1=V/allsl| [T3=V/a2ls] ]

T2 : La durée de vitesse constante peut étre

obtenue & partir de ['équation suivante
_L-05-V-(T1+T3)
- v

T2 [s]

*T4 : Le temps de réglage varie selon

Exemple de calcul)

T1 & T4 peut étre calculé de la fagon suivante.

T1 = V/al = 300/3000 = 0.1 [s].
T3 = V/a2 = 300/3000 = 0.1 [s]

oo _L-05-V.(T1+Ty

v
200 - 0.5 -300 - (0.1 +0.1)
- 300
=057[s]
T4=0.05s]

Par conséquent, le temps de cycle peut étre
obtenu de la fagon suivante.

T=T1+T2+T3+T4
=0.1+0.57+0.1 +0.05

~
o

Pas de 10 : LEFS4000B

60

50 7

40 Pasde 20 |
LEFS400A] |

Charge : W [kg]
g

N
o

—
o

0 200 400 600 800 1000
Vitesse : V [mm/s]

<Graphique du rapport vitesse—charge>

(LEFS40)

: —
£ 1 / 2
Sa a
AV/ \
§ Temps
S N, 6

T1 T2 T3 |T4

L : Course [mm]

-+ (condition d'utilisation)
V : Vitesse [mm/s]

-+ (condition d'utilisation)
al : Accélération [mm/s?]

-+ (condition d'utilisation)
a2 : Décélération [mm/s?]

-+ (condition d'utilisation)

T1: Temps d'accélération [s]
Temps écoulé avant d'atteindre la vitesse
requise

T2: Vitesse constante [s]
Temps écoulé quand I'actionneur fonctionne
a vitesse constante

T3 : Temps de décélération [s]
Temps écoulé entre le moment ou la vitesse
constante commence a diminuer jusqu'a
I'arrét

T4 : Temps d'arrét [s]
Temps écoulé jusqu'a ce que le positionnement
soit terminé

certaines conditions comme, le type de =0.82[s]
moteur utilisé, la charge et les données de
positionnement. Par conséquent, le temps de
réglage doit étre calculé de la fagon suivante.
T4 =0.05 [s]
Vérifiez le moment du guide.
1500 ‘
M g ,00? mm‘/s2
ep £
- 1000 : |
m x Y \ 3.000 mmis?
L1 2
‘T 500 TN
! Pt N
i 1 5 -0
5,?00 ‘mm/s‘z )
0
Compte tenu des résultats trouvés ci-dessus, le 0 10 20 30 40 50 60
modeéle choisi est finalement LEFS40S4B-200. Charge kgl
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Graphique du rapport vitesse - charge (guide)

Sélection du modele Série LE F S

* La vitesse permise est réduite en fonction de la course.
Sélectionnez-la en vous référant a la « vitesse de course permise » ci-dessous.

LEFS25/Entrainement par vis a billes

53
=T
S o
K
‘©

=]
» 5

=
o
>
S
g (7))
Horizontal Vertical 'é h
30 | I I | 20 ‘ ; ; ; ‘ s~
o5 | Pasde6: LEFS2500B | pas de 12: LEFS2501A Pas de 6: LEFS2501B Utilisez une régénération o
- \ / | 15 optlon. g
$ 20 Pas de 20: LEFS2500H- el Pas de 12: LEFS25(1A >
o =, ] i o
& 15 P~ | S 10 Pas de 20: LEFS250H—{ | |2
S \\ © /| >
S 10 5 \ ’n» ¢lm
S | L
5 | 5 ———t =1 =W
0 I o /1| gl
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 | |3
Vitesse [mm/s] Vitesse [mm/s] é
LEFS32/Entrainement par vis a billes ©©
. - o
Horizontal Vertical 50
60 . : . LLJ L
Pas de 8: LEFS3201B  |Pas de 16: LEFS3201A| 30 ‘ ‘ e
50 | .
B /[ Pas de 24: LEFS320H 25 Pas de & LEFS321R
4 40 T 20 —Pas de 16: LEFS3207A o
. [ [ 1
o 30 1 & 15 Pas de 24: LEFS320TH | o
C
S 20 =~ i 5 10 4 Iﬂ
10 | 5 4|/
0 0
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 E
Vitesse [mm/s] Vitesse [mm/s] (&)
1]
LEFS40/Entrainement par vis a billes -
Horizontal Vertical <
40 : : :
70 T s\ 1\ Pas de 10: LEFS400B o
60 Pas de 20: LEFS400JA_| . | O
[ _ 30 Pas de 20: LEFS40JA w
7 50 Pas de 30: 2 o5 A f -
g 40 LEFS40LIH— & 20 7 E—-Pas de 30: LEFSA00H- | — ——
§ 30 ~ 2 15 J
S 20 T~ © 10 T~
4 e mmae = RIRT
10 5 L
0 I 0 L
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 |
Vitesse [mm/s] Vitesse [mm/s] Q
sl__
Conditions requises pour “Option de régénération” Modeéles « option de re’ge’nération » § (—
+ Option de régénération nécessaire lors de I'utilisation du produit au-dessus de la ligne « Régénération » Etat . E
dans le graphique. (Commande séparée) dexploitation Modele »n o
A LEC-MR-RB-032 h
B LEC-MR-RB-12 |
Vitesse de course disponible
| N—
[mm/s] T
Modale Servomoteur|  Longueur Course [mm] 7))
AC Symbol| [mm] | Jusqu'a 100 | Jusqu'a 200 | Jusqu'a 300 | Jusqu'a 400 | Jusqu'a 500 | Jusqu'a 600 | Jusqu'a 700 | Jusqu'a 800 | Jusqu'a 900 |Jusqu'a 1000 (&)
H 20 1500 1100 860 — — — — I._IIJ
100W | A 12 900 720 540 — — — —
LEFS25 /0740 B 6 450 360 270 — — - -
(vitesse de rotation du moteur) (4500 tr/mn) (3650 tr/mn)|(2700 tr/mn) — — — — (IE
H 24 1500 1200 930 750 — — w
200W | A 16 1000 800 620 500 — — =1
DA /160 B 8 500 400 310 250 — —
(vitesse de rotation du moteur) (3750 tr/mn) (3000 tr/mn)|(2325 tr/mn)|(1875 tr/mn) — — LD
H 30 — 1500 1410 1140 930 780 S 338
400W | A 20 — 1000 940 760 620 520 858
LEFS40 | \1so B 10 — 500 470 380 310 260 &%=
(vitesse de rotation du moteur) — (3000 tr/mn) (2820 tr/mn)|(2280 tr/mn)|(1860 tr/mn)|(1560 tr/mn),
104
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série LEFS

Graphique de charge/accélération/décélération (guide)

LEFS25S1H/Entrainement par vis a billes

LEFS25S[1H/Entrainement par vis a billes

Horizontal Vertical
20000 I T 22500 T T
J A Rayon de capacité : 50%
I \ \ \ Rayon de capacité : 50% ~~ 20000 S v } P i >
g 17500 N % % £ \\ S Rayon de capacité : 75%
£ s \ Rayon de capacité : 75% g 17500 o
= 15000 S % £ \ “.
2 > X Rayon de capacité : 100% S 15000 N
S 12500 > © NS
3 \ S f \ 12500 > -
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3 \ ~o 2 10000 <~
= ~ = v o =
S 7500 N c Rayon de capacité : 100%
% \§ -% 7500
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3 3
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0 0
0 2 4 6 8 10 0 1 2 3 4
Charge [kg] Charge [kg]

LEFS25S[1A/Entrainement par vis a billes

LEFS25S1A/Entrainement par vis a billes

Horizontal Vertical
N A 20000 . N R E—
20000 | | | | —
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2 17500 N —— g 17500 ~ (TR
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LEFS25S1B/Entrainement par vis a billes

LEFS25S1B/Entrainement par vis a billes

Horizontal Vertical
20000 Rl ; — 500/1 20000 R l ; l -
—_ ayon de capacité : — ayon de capacité : 50%
% N yon de capace ™ % N vy e capad
E 17500 \ T T T E 17500 \ T T
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= 15000 N | | = 15000 < | |
2 ~ Rayon de capacité : 100% 2 = Rayon de capacité : 100%
8 12500 —Sao ~_ P ° 8 12500 — = Sec
o ~<L —— @ ~<
© ~d \\ Kl S o/ I
g 10000 ~ab ~ g 10000 S ~
Q Rk I B o S~o \
E \‘ iy -~ E ™ - ~a
S 7500 -~ S 7500 e ~s<o_
:‘g B — g — 7
3 5000 3 5000 ———
< 2500 < 2500
0 0
0 5 10 15 20 0 5 10 15
Charge [kg] Charge [kg]
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Sélection du modele Série LE F S

c @
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Graphique de charge/accélération/décélération (guide) 5
— — a
~ - Y - ~ - by - =
LEFS32S[1H/Entrainement par vis a billes LEFS32S[1H/Entrainement par vis a billes Slen
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Series LEFS

Graphique de charge/accélération/décélération (guide)

LEFS40S1H/Entrainement par vis a billes LEFS40S[1H/Entrainement par vis a billes
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Moment dynamique admissible

Sélection du modele Série LE F S

# Ce graphique indique la valeur du porte-a-faux admissible lorsque le centre de gravité du porte-a-faux de la pigce se déplace dans une direction. Lorsque le centre de gravité
de la piéce se déplace dans deux directions, reportez-vous aux informations du logiciel de sélection de I'actionneur électrique pour confirmation. http://www.smc.eu
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série LEFS

Précision de la table

Coté B—

Parallélisme de déplacement [mm] (tous les 300 mm)
Modele [D Paraliélisme de (2) Parallélisme de
déplacement coté C déplacement cété D
par rapport au co6té A | par rapport au coté B
LEFS25 0.05 0.03
LEFS32 0.05 0.03
LEFS40 0.05 0.03

Note) Le parallélisme du déplacement ne tient pas compte de la précision

propre a la surface de montage.

Déplacement de la table (valeurs de référence)

0.08
4332

006 // (L = 30 mm) |
€
S
= LEFS25
< L =25 mm
£ 004 ( 4 /
] /
s LEFS40
2 / (L =37 mm) /

0.02 I/ ///

0
0 100 200 300 400
Charge W [N]

500

Note 1) On mesure le déplacement avec une plaque d'aluminium de 15 mm fixée sur la table.
Note 2) Vérifiez I'espace et le jeu du guide séparément.
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Actionneur électrique/Modele guidé

Entrainement par vis a billes /Série 11-LEFS
Caracteristiques de génération des particules

Servomoteur AC

Méthode de mesure de la génération de particules

Les données sur la génération de particules pour les séries salle blanche SMC sont mesurées grace a la méthode de test suivante.

H Méthode de test (exemple)

Placez I'échantillon dans la chambre de résine acrylique et faites-le fonctionner tout en fournissant la méme vitesse de débit
d'air pur que le débit d'aspiration de l'appareil de mesure (28.3 I/min). Mesurez les variations de concentration en particules sur

la durée jusqu'a ce que le nombre de cycles atteigne le point indiqué.

La chambre est placée sur un plan de travail salle blanche équivalent a la norme I1SO classe 5.

M Conditions de mesure

Volume interne 28.3L
Chambre = = : : — - — - - -
Qualité d'alimentation d'air Qualité identique a I'air d'alimentation du fonctionnement
Description Moniteur de poussiere laser (comptage automatique des particules avec la méthode de diffusion de la lumiere)
Appareil de — — :
Le diametre minimum de particule mesurable 0.1 um
mesure
Débit d'aspiration 28.3 L/min
- Temps d'échantillonnage 5 min
Con(’jltlons Intervalle de temps 55 min
de réglage
Débit de I'air d'échantillonnage 1415L

AN AN
N N N N N N
‘ Systeme ‘de traitement de I'air

Filtres a gaz pour

salle blanche F

[

-
L———J> Débit de distribution a 28.3 I/min

———-—+—Plan de travail salle blanche (norme ISO de classe 5)— - ——— - ———

Evacuation du vide &
>partir de l'orifice du vide

] . "
p>Moniteur de poussiere |
5j] [] ~ laser (Débit d'aspiration a

| 28.3Umin)

Circuit de mesure de la génération de particules

M Méthode d'évaluation

Pour obtenir les valeurs de concentration en particules, la valeur accumulée Note ) des particules, capturée toutes les 5 minutes
par le moniteur de poussiere laser, est convertie dans la concentration de particules tous les 1 m2.

Lors de la détermination des degrés de génération de particules, on tient compte de la limite de confiance supérieure de 95 %
de la concentration moyenne en particules (valeur moyenne), lorsque chaque spécimen fonctionne pendant un nombre de

cycles prédéfini Note 2),

Les plages du graphique indiquent la limite supérieure de confiance a 95% de la concentration moyenne en particules d'un
diameétre compris dans la plage de I'axe horizontal.

Note 1) Echantillonnage du débit d'air : Nombre de particules contenues dans 141.5 | d'air
Note 2) Actionneur : 1 millions de cycles
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Caractéristiques de la génération de particules Série 1 1'LE F S

du modele

c

o
=

©
i
‘@
n

Caractéristiques de la génération de particules
AC Servomoteur (100/200/400 W)

)
[a]
>
11-LEFS25 Vitesse 900 mm/s 11-LEFS32 Vitesse 1000 mm/s e
10000000 10000000 ‘é h
% -l
ISO Classe 6 (classe 1000) limite supérieure ISO Classe 6 (classe 1000) limite supérieure U;’
(&)
1000000 “.4/ 1000000 ‘v./ S
S ~ S
8 Débit d'aspiration : 0 L/min 3
‘\‘. Débit d'aspiration : 0 L/min 2 T P | %
~ ~ n
(E‘ 100000 3 \\' E 100000 T N\. § E
3 . e ...\ 3 . el § w
~, e q - a . -
g ‘~.,~ ISO Classe 5 (classe 100) §_ .,  Débitd as’plratlon : 30 L/min 3
I S “~+.Llimite supérieure = L s S
& 10000 s s @ 10000 &S Shesg =
= hZS Say = ., hl 19
3 ~ "~._. a ’s~ .\ Toeas
€ ‘~~ ~0 € ~s~ Seay [TeYTe)
a (s g RN IISO Classe 5 (classe 100) <0
S / = S Sso.| limite supérieure 00
2 1000 ——— — e — © 1000 e
o Débit d'aspiration : 30 L/min Seall . o Seeall HL_IIJ
< oY S Ty
€ 1ISO|Classe 4 (glasse 10) £ Débit d'aspiration : 60 L/min\\\
§ limite supérieure 8
8 100[— Débit d'aspiration : 50 L/mimn S 100 (O]
o IISO Classe 4 (classe 10) 6
limite supérieure w
-
10 10
-
o
O
1 1 i
0 0.1 0.2 0.3 0.4 0.5 0.6 0 0.1 0.2 0.3 0.4 0.5 0.6 -
Diamétre des particules [um] Diametre des particules [um] I
5
11-LEFS40 Vitesse 1000 mm/s 3
Ll
10000000 ‘ _|
ISO Classe 5 e
. . (classe 100) S a—
ISO Classe 6 (classe 1000) limite supérieure limite supérieure
1000000 rast x w
S Débit d'aspiration : 0 L/min (7))
3 LL
Pao 11
o » .~.‘~ -
£ 100000 = Shesaos Q
~, bl 198 =
3 *+., Débit d'aspiration : 50 L/min~~~~=. | 3
5 " o
2 hETSN g
810000 N TSeees 5
E S RRil @
o v Seay m
=] / ~ ~ ™
© ’h. LIJ
2‘ Débit d'aspiration “\\ ISO Classe 4 (classe 10) -
S 1000}80 L/min ~ __lilnite supérieuret
S ol 1
g
5 ! —
e Débit d'aspiration : 100 L/min O
S 1o (]
(&}
Ll
-l
10 o
L
w
-l
1
0 0.1 0.2 0.3 0.4 0.5 0.6 2.
Diamétre des particules [um] .g_gg
885
R 3
o »
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Actionneur électrique/Modele guidé

Graphique du rapport vitesse - charge (guide)
Servomoteur AC

Entrainement par vis a billes /Série 11-LEFS

Sélection du modele

* La vitesse permise varie en fonction de la course. Sélectionnez-la en vous référant a la « vitesse de course permise » ci-dessous.

11-LEFS25/Entrainement par vis a billes

Horizontal Vertical
30 30
[
o5 ‘ N ‘ ‘ o5 Utilise une option _ |
_ Pas de 6 : 11-LEFS2501B Pas de 12 : 11-LEFS250JA . de régénération.
T 20 2 20
= o Pas de 6 : 11-LEFS25(1B
- o g v
& 10 & 10 Pas de 12 : 11-LEFS250IA
; 5 A
0 0
0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800 1000
Vitesse [mm/s] Vitesse [mm/s]

11-LEFS32/Entrainement par vis a billes

Horizontal Vertical
- | | | | N |
50 —Pas de 8: 11-LEFS3201B } } 25 } }
5 40 Pas de 16: 11-LEFS320JA 5 20 Pas de 8 : 11-LEFS32(1B
o S, =)
X X
y o~ o
o 30 o 15
ki “ 5] Pas de 16 : 11-LEFS320JA
S 2 S 10
10 5
0 0
0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800 1000 1200
Vitesse [mm/s] Vitesse [mm/s]
11-LEFS40/Entrainement par vis a billes
Horizontal Vertical
70
[Pasde10:11-LEFS40TB] | | wl\ | | |
\ Pas de 20: 11-LEFS4000A Pas de 10 : 11-LEFS4000B
= 50 = 30
= 40 = 25
° A
g 30 N~ 5 20 Pas de 20: 11-LEFS400A |
c c 15
O 2 o \\
10
10 5 B — ’ﬂ:
0 0
0 200 400 600 800 1000 1200 0 200 400 600 800 1000 1200
Vitesse [mm/s] Vitesse [mm/s]

Conditions requises pour « |'option de régénération »

Modeéles « option de régénération »

+Option de régénération nécessaire lors de lutilisation du produit au-dessus de la ligne « Régénération » dans le graphique. (A commander séparément,) Conditions N
A Modele
d'utilisation
A LEC-MR-RB-032
B LEC-MR-RB-12
Vitesse de course disponible
[mm/s]
Modéle Servomoteur Longueur Course [mm]
AC Symbolel  [mm] |Jusqu'a 100|Jusqu'a 200|Jusqu'z‘a 300|Jusqu'é 400[Jusqu'a 500(Jusqu'a 600|Jusqu'a 700|Jusqu'a 800|Jusqu'a 900|Jusqu'a 1000
100W A 12 900 720 540 — — — —
11-LEFS25 140 B 6 450 360 270 — — — —
(vitesse de rotation du moteur) (4500 tr/mn) (3650 tr/mn)|(2700 tr/mn) — — — —
A 16 1000 1000 1000 1000 1000 800 620 500 — —
200 W
11-LEFS32 /160 B 8 500 500 500 500 500 400 310 250 — —
(vitesse de rotation du moteur) (3750 tr/mn) (3000 tr/mn)|(2325 tr/mn)|(1875 tr/mn) — —
A 20 — 1000 940 760 620 520
400 W
11-LEFS40 /060 B 10 — 500 470 380 310 260
(vitesse de rotation du moteur) — (3000 tr/mn) (2820 tr/mn)|(2280 tr/mn)|(1860 tr/mn)|(1560 tr/mn)
113 z
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Moment dynamique admissible

Sélection du modele Série 1 1'LEFS

Modele pour salle blanche

# Ce graphique indique a valeur du porte-a-faux admissible lorsque le centre de gravité du porte-a-faux de la pigce se déplace dans une direction. Lorsque le centre de gravité

du modele
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ZSNC

de la piéce se déplace dans deux directions, reportez-vous aux informations du logiciel de sélection de I'actionneur électrique pour confirmation. http://www.sme.eu =
o
>
Accélération/décélération ——1000 mm/s2 ~ — ——3000 mm/s2  -=------ 5000 mm/s2  |& 0
= q q 5 5
S | Direction de la charge en porte-a-faux Modele é h
g m: Charge [kg] sl
© | Me: Moment dynamique admissible [N-m] 3
5 L: Porte-a-faux au centre de gravité de la charge [mm] 11-LEFS25S[] 11-LEFS32S[] 11-LEFS40S[] 5
g —
1500 1500 1500 5
S
=
[}
2lm
Mep 1000 —— 1000 F—— 1000 — TR
N 3 2N\ N\l | € W T : =l
m € s € \ € A 2|
@l = AN = \ N | = LN 8
L1 3 3 % b 1N 5
. 500 S 500 iy 500 SN g
S ~ S N X \\ =
Poo,, ~o P, \\ . N~ | —
Tteeen ] Rt S \ el
0 0 0 ©©
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60 <ﬂ.
Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg] 0O
LLJ L
1500 1500 1500 -
- Mey _ 1000 —< < _ 1000 —— 1000 —= < (.?
S N E N E K E : \ (&)
Sl ‘m 8| E iR E \ E L\ w
o i O o v\ N ., o~ o N =1
L2 & - 3 3 ;) N | o O\
5 e — - 500 AN 500 N 500 TN
A= ﬁak—ﬁ—w ‘ [ A R N TS
Y = P -~ ....\ ~....\\ .... ..\ -
....... d a
0 0 0 O
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60 w
Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg] -
1000 1000 1000
<
800 800 800 o
- 8 O
L3 S| T 600 T 600 T 600 [ wl
Q b
gl E E 2\ E y -
9 3 400 9 400 3 400"
Mer 3 \ \ ) —
m o 200 — 200 N\ 200 — N
.‘"'"--.. N ..,""""n-....... N-""""-— CD
0 0 0
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60 h
Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg] |
(6]
1500 1500 1500 5
Q
g —
o
1000 1000 1000 §
€ IS IS
o| E 2 £ E ) o
© < K < < '.‘ L
&= 500 \ = 500 = 500— w
m \.\‘ \ ‘\‘ 4
>Mep \‘:n- .... M
0 0 0 e —
— L4 0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 10 20 30| g
_g Charge [kg] Charge [kq] Charge [kg] 7))
T O
o
2 — 1500 1500 1500 w
-l
1000 1000 1000 (LE
€ IS IS
°| £ p E E B w
0| 1 \ 10 10 . .|
©| - » | - \
-l 500 N 500 500 N
M - N 2g=
e S \ .gg-g
0 0 0 885
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 10 20 30 E %3
Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg] —
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Actionneur électrique/Modéle guidé
Entrainement par courroie /Série LEFB

Sélection du modele

Procédure de sélection

w Vérifiez le rapport charge-vitesse }m Vérifiez le temps de cycle }m Vérifiez le moment admissible

Exemple de sélection
Conditions [ e de la pisce :20 *Condition d de la piece : ‘ 40
d'utilisation asse de la piece : 20 [kg] ondition de montage de la piece : % [
*Vitesse : 1500 [mm/s] W = 30 LEFB40
X
° Accélération/décélération : 2 = . L -
ccélération/décélération : 3000 [mm/s?] S_ z 20 CEEBs3
eCourse : 2000 [mm] . S 10 [T
f ‘ ‘ [ s LEFB25
*Position de montage : horizontal, vers le haut © o T |
- / 0 1000 1500 2000
Vitesse : V [mm/s]
m Vérifiez le rapport charge-vitesse. <Graphique du rapport vitesse-charge> (Page 116) <Graphique du rapport vitesse-charge>

Sélectionnez le modele idéal en fonction de la masse et de la vitesse de la (LEFB40)
piéce, en vous référant au <graphique du rapport charge—vitesse> de la piece.

Exemple de sélection) Le LEFB40S4S-2000est temporairement sélectionné, en

se basant sur le graphique présenté ci-contre. - L
€ —
g £
Vérifiez le temps de cycle. Ela / "
Calculez le temps de cycle a l'aide Exemple de calcul) 5 / o \
de la méthode de calcul suivante. T1 a T4 peut étre calculé de la fagcon suivante. § Temps
Durée de cycle : £ N
Trouvez T en appliquant I'équation suivante. T1 =V/a1 = 1500/3000 = 0.5 [s].
T1 T2 T3 |T4
T-T1+T2+T3+T4s] ‘ T3 =V/a2 = 1500/3000 = 0.5 [s]
s -05.V- L:
oT1: Temps d'accélération et T3 : T2= L-05-V.(T1+T3) Course [’T‘,m] tilisati
La durée de décélération peut étre obtenue v (condition d'utilisation)
& partir de I'équation suivante. 2000 - 0.5- 1500 - (0.5 + 0.5) V : Vitesse [mm/s]
- 1500 -+ (condition d'utilisation)
T1=V/al[s] | | T3=V/a2|s] | =0.83[] al : Accélération [mm/s2]
. ) . dition d'utilisati
*T2 : La durée de vitesse constante peut étre T4=0.05[s] D (coln I |:>n N I;Si fon)
obtenue a partir de I'équation suivante as:ece eréllon [mrT1. S ]_
L —05.V.(T1+73) Par conséquent, le temps de cycle peut étre obtenu -+ (condition d'utilisation)
-_— . . . + .
— de laf te. -
T2= v [s] ¢ a fagon suivanie T1: Temps d'accélération [s]
T=T1+T2+T3+T4 Temps écoulé avant d'atteindre la
T4 : Le temps de réglage varie selon =05+083+05+005 vitesse requise
certaines conditions comme, le type de =1.88[s] T2 .¥|tesse’cons|t’ante [Sj lacti
moteur utilisé, la charge et les données de f:nrzgzn?:: a?eu;r; c;zg:?jur
positionnement. Par conséquent, le temps de . PP
Salace doit &tre calculé de la f vant T3 :Temps de décélération [s]
feglage doit €tre caicule 0e fa fagon suivante. Temps écoulé entre le moment ou la
T4 =0.05[s] vitesse constante commence a diminuer
Lo . jusqu'a l'arrét
m Vérifiez le moment du guide. o] T4 Temps d'arrét [s]
1000 =t Temps écoulé jusqu'a ce que le
1% [ 3000 mm/s& o . o
Mep = e 50(\)0 mr‘n/sz positionnement soit terminé
| !
N £ RN
m 5 Y / Tof0mms
- L,
L1 5 500 it >/\ 20000
Y b0 N I mm/s’
f 1 B AV AD
I | g N / S
o \ . e
N ...
100 ===~ ~|o /T ~t~.
o s
Compte tenu des résultats trouvés ci-dessus, le 0 10 20 30 40 50 60
modele choisi est finalement le LEFB40S4S-2000. Charge [kg]
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Graphique du rapport vitesse - charge (guide)

Sélection du modele Série LE F B
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du modele

LEFBLC/Entrainement par courroie

30
LEFB40
25
Zone ou l'option de
S régénération est requise.
X
= LEFB32
° 15
=
©
e
(&)
LEFB25
5
0
0 1000 2000 2500
Vitesse : V [mm/s]

* La zone ombrée du graphique requiert I'option de régénération (LEC-MR-RB032).

Graphique de durée de cycle (guide)

LEFBLI/Entrainement par courroie

LEFB25/32/40 Acceleration/Deceleration [mm/s?]
5.0 I
45 — 5000 L

..... 10000
4.0 = oooo M

@ 35

(O]

o 30

o

@ 25

©°

[}

o e
. ““"‘—"-.";";‘__
= rreerr™ il

' e
0.0
0 500 1000 1500 2000 2500 000
Course [mm]

= La durée du cycle est utile lors de la vitesse maximale.

+« Course max. : LEFB25

: 2000 mm
LEFB32:
LEFB40:

2500 mm
3000 mm

Accélération/Décélération [mm/s?]

Accélération/Décélération [mm/s?]

Accélération/Décélération [mm/s?]

o
=
Graphique de charge/accélération/décélération (guide) % &
R . 2w
LEFBLCI/Entrainement par courroie 2|
(2]
LEFB25S[] (Rayon de capacité) gL
20000 = = | EFB25 (50%) | %
500 L) AN [ e LEFB25 (75%) | | | |40
i \ = = LEFB25 (100%) = h
15000 |l \ o
12500 ——% 3
R\ s
10000 —% \ =
7500 —% 28
\
5000 -
\ (S]8)
2500 S \ L LU
~— ., .
0
0 5 10
Charge [kg] (O]
1
o
LEFB32S[] (Rayon de capacité) |i|J
1
20000 ™ —— LEFB32 (50%) |
17500 [ R LEFB32 (75%) | | E
\ \ — — LEFB32 (100%) o
15000 ‘\'-,‘\ L
12500 A\ -
RN —
10000 1
R <
7500 MU o
~ .n,... o
5000 <~ s w
2500 T 0T -
0 (
0 5 10 15 20
Charge [k
arge [kg] 0
LL
LEFB40S[] (Rayon de capacité) L
1 I %
20000 o+ — LEFB40(50%) | |3
A \ ----- LEFBA40 (75%) e —
17500 s B S
\ \ = = LEFB40 (100%) S
15000 N &
A omn
12500 N LL
\ [ w
10000 R _
7500 e
~ " N...\"'..
5000 ‘-._:_ L
2500 ] [
O
0
0 5 10 15 20 25 30 w
Charge [kg] -l
(O]
L
Ll
-l
855
33
[~ W7
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série LEFB

. .. # Ce graphique indique a valeur du porte-a-faux admissible lorsque le centre de gravité du porte-a-faux de la pigce se déplace dans une direction. Lorsque le centre de gravité
Moment dynam ique admissible piéce se déplace dans deux directions, reportez-vous aux informations du logiciel de sélection de I'actionneur électrique pour confirmation. http:/lwww.sme.eu

Horizontal

Accélération/décélération ——1000 mm/s2 ~ — ——3000 mm/s2  -------- 5000 mm/s2 = —-—-— 10000 mm/s2 - - - - 20000 mm/s2
(= . . <
S | Direction de la charge en porte-a-faux Modele
g m: Charge [kg]
© | Me: Moment dynamique admissible [N-m]
5 L: Porte-a-faux au centre de gravité de la charge [mm] LEFB25S0] LEFB32S0 LEFB40ST
1000 T 1000 —— 1000 T
1\ 5 \ Vs
8| d R\
H gl [NETRY
HIR 3l 9
BER i R
I L1 [
Mep _ [ _ Vo _ :
€ (A IS Vo € i \
m ol £ i I £ 1E £ VRN
L1 S| o 80—y T 500ty 5 500 TN
IR AN \os N AN N
'-—‘ ) " N "' \ \ \ N
\ AN r o 9 N v\ S N
A . ~ v . \\ ) N
.~ 9 . . \ [
\‘ \\ ..\. \‘ N . ~ \\ N “ .
» ‘N ] N. . A N N
> ~ N ~ 0 r N
\\ "\ - \s .\'\.‘ \\N = ~ad
-] o oo dls o - -
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]
1000 T 1000 6 ~ 1000 T
AR H il
R H it
m y ! i1y
i1l Loq Uiy
Mey — ik \\ — b — il W
= s £ [N R € F Y
—%m w| E 1K 3 i [k 13 LN
h Ol 9 500 8 500 N 8 500 TN
L2 8 Vo N AN TS
(% Ca— Loy . \ i % \ \ \ \ \
i D 3 NN L. % IR S A
==l E— \ By \ \ < \ \ K N
\‘ \ “‘ \\ \‘ \, \. \‘ \ . \\
DN NN L S v .
. \.\. - N ‘.\. T, .. \\ \\.\ s
1= 0 1--1- 0 -
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]
800 800 800
600 — 600 600
L3 clE T 7
2 E : 3 3
89 400 3 400 3 40
>Mer 3
m 8 ;
200 200 200 <
N
\‘\
T 0 = Fs 0
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]




Sélection du modele Série LE F B
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du modele

Précision de la table

l

Coté B—

LEFS

Parallélisme de déplacement [mm] (tous les 300 mm)

Modele [D Paraliélisme de (2) Parallélisme de
déplacement coté C déplacement cété D
par rapport au co6té A | par rapport au coté B

LEFB25 0.05 0.03

LEFB32 0.05 0.03
Coté D——— LEFB40 0.05 0.03

LEFB

Note) Le parallélisme du déplacement ne tient pas compte de la précision
propre & la surface de montage.

[ Moteur pas a pas (Servo/24 VDC) / Servomoteur (24 VDC) \

(

Déplacement de la table (valeurs de référence)

LECA6
LECP6

0.06

‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

|

0.04

LEFB32
(L =30 mm)

e

002 EFB25 |~
(L =25 mm) L
/ LEFB40
(L =37 mm)

0 100 200 300

LEFS

Déplacement [mm]

Servomoteur AC

LEFB

Charge W [N]

[

LECSD‘ [

Note 1) On mesure le déplacement avec une plaque d'aluminium de 15 mm fixée sur la table.
Note 2) Vérifiez I'espace et le jeu du guide séparément.

LEFG ‘

récautions
spécifiques

au produit

F
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Actionneur électrique/Modele guidé
Entrainement par vis a billes

Série LEFS

LEFS25, 32, 40

(€ @ors

LEFS

0 Précision

T
Pour passer commande © ~ ‘&7
% | == N

200

S

eType de moteur

HI32|R||S3| B
0000 o0

6 00 o

@ Pas de vis [mm]

2][A2
® o e

6 Course [mm]

— Standard Symbole Type Sortie (W) | Taille dactionneur | Controleur compatible Symbole | LEFS25|LEFS32 | LEFS40 50 50
H [ Modsle de haute précision| | S2* s teur AC 100 25 LECSAO-S1 H 20 24 30 a a
S3 (C:dr:t?rr?n%rzlr:wrental) 200 32 | LECSAL-S3 A 12 | 16 | 20 1200 1200
9 . S4 400 40 LECSA2-S4 B 6 8 10 * Reportez-vous au tableau des
Taille LECSBO-S5 courses compatibles.
25 S6° 100 25 LECSCO-S5 0 Option du moteur @ Butée bande externe
32 LECSSO-S5 S -
20 [ ECSBLST — ans opt|.on — Standard
s7 Servomoteur AC 200 3 LECSCL-S7 B Avec frein N Butée bande externe type
6 Position d t (Codeur absolu) LECSS[I-S7 a galet (sans graisse)
4 (V1] |:>n e montage LECSB2-S8 i N
u moteur S8 400 s0 |Lecscass | @ Type de cable voennoez B Longueur de cable " [m]
— Axial LECSS2-S8 — Sans cable — Sans cable
R | Padlecttédol | poyr les moteurs S2 et S6, les suffixes de référence des S Cable standard 2 2
L |Peralleciié gauche|  contréleurs compatibles sont S1 et S5 respectivement. R Cable robotique 5 5
m @ (cable flexible) A 10
P A a Note 4) A A
Modeéle de contrdleur Longueur du céble E/S [m] Note 1) Le cable moteur et e céble du codeur o 3) Les longueurs des cables
Contréleur Tension Taille — Sans cable sont inclus. (Le cable de frein est du codeur, du moteur et
compatible |dalimentation [V]| 25 [ 32 [ 40 H | Sans cable (connecteur uniquement) ?galemgn} inclus si 'option moteur du frein sont identiques.
— Sans controlewr — L AL AR 1 15 Note 2) f;’%crgg”;nej‘teﬁlrzglg m::zebl)e standard
A1 | LECSA1-SO | 1002120 | @ | @ |— . recton freniee 2
- Note 4) Lorsque « Sans programmation » est est « Compteur coté axe (B) ». Pour . -
A2 LECSA2-SO | 200 'f‘ 230 @@ |® électionné pour le modéle de contrdleur, ['entrainement par vis a bille & type de 3uppor: dde %:'de Isérie LE{:G
B1 LECSB1-SO | 100 f" 120 | @ |® | — uniquement moteur paralléle, la direction d'entrée d::;zgg; preéggnt:nﬁnngu pour supporter )
B2 | LECSB2-SOJ | 2002230 @ | ® | @ «—: Sans cable » peut étre sélectionng. du cable est « coté axe (A) ». porte-2faux signifiat -
> ; i . gnificatif. 1
C1 LECSC1-SO | 1002120 | @ | @ | — Veuillez vous référer & la page 161 si un [Page 165§ S
C2 LECSC2-SO | 2002230 (@ | ® | ® cable E/S est requis. £ S —
S1 LECSS1-SO | 1002120 (@ | @ | — (options indiquées a cette page) LS
S2 | LECSS2-S[I | 2004230 | @ | ® | ® | Tableau des courses compatibles @ : Standard
= Lorsque le type de contréleur est sélectionné, le cable est Course
inclus. Sélectionnez le type de cable et la longueur de cable. | Modare M) 50 {100(150200|250( 300350400 {450 {500 550600650700 (750 {800 |850 900|950 1000 | 1100 | 1200
IESX;gzpl'e())"bltdd2 oo (LECSS2 LEFS25 (@@ @0 0o(0o/0/ 000000000 || — — | —|—
S e s o+ conaeur (LECSS2 LEFS32 (@ @@ 0o e e|e|e|e 0|0 e/e/ee/e 00 e —|—
— - Sans cable et contrleur LEFS40 —|—|©®|® | ©® ( 2K AN K AN AN BN AR BN BN AN AN AN AN AN BN )

Contréleur compatible

= Consulter SMC pour toutes les courses non standard car elles sont produites en tant qu’exécutions spéciales.

Modeéle de controleur

Version a entrées

positionnement

ik
al

impulsionnelles/ Version a

Version a entrées
impulsionnelles

Version d'entrée CC-Link
Direct £

Modele SSCNET I

Série LECSA LECSB LECSC LECSS
Nombre de tableaux de points Jusqu'a 7 — Jusqu'a 255 (2 stations occupées) —
Entrée impulsionnelle O O — —
Réseau compatible — — CC-Link SSCNET I

Codeur de controle

Codeur incrémental 17 bits

Codeur absolu 18 bits

Codeur absolu 18 bits

Codeur absolu 18 bits

Fonction communication

Communication USB

Communication USB, Communication RS422

Communication USB, Communication RS422

Communication USB

Tension d'alimentation [V]

100 a 120 VAC (50/60 Hz), 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Page de référence
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Actionneur électrique/Modéle guidé

Entrainement par vis a billes

série LEFS

82
Caractéristiques P
(=]
LEFS25, 32, 40 Servomoteur AC 3
Modele LEFS25S% LEFS32S} LEFS40S{ =\
Course [mm] Note 1) 50 a 800 50 a 1000 150 a 1200 E L
Charge [kg] N'e2) Horichmtal 10 20 20 30 40 45 30 50 60 E -
Vertical 4 8 15 5 10 20 7 15 30 <
Jusqu'a 400 1500 900 450 1500 1000 500 1500 1000 500 g __
401 a 500 1200 720 360 1500 1000 500 1500 1000 500 E (
501 a 600 900 540 270 1200 800 400 1500 1000 500 E
;5, Note 3) 601 a 700 700 420 210 930 620 310 1410 940 470 & m
£ | Vitesse Plage de 701 2 800 550 330 160 750 500 250 1140 760 380 ™
S | max.[mm/s] | course 801 2 900 — — — 610 410 200 930 620 310 2[4
_«‘3 901 a 1000 — — — 510 510 170 780 520 260 g
s 1001 2 1100 — — — — — — 500 440 220 g
o 1101 a 1200 — — — — — — 500 380 190 L
3 | Accélération/Décélération max. [mm/s2] 20000 (reportez-vous a la page 104 pour plus d'informations concernant les limites correspondantes & la charge de travail et au rayon de capacité.)
B | Répétitivité de Standard +0.02 2 ©o
% positionnement [mm]  |Modéle de haute précision +0.01 0o
® | Mouvement perdu Standard 0.1 max. LLILL]
S | [mm] Nete4) Modele de haute précision 0.05 max. —1d
Pas de vis [mm] 20 12 6 | 24 [ 16 8 | 30 [ =20 10
Résistance aux impacts/vibrations [m/s?] Note 5) 50/20 (0]
Type d'action Vis a billes (LEFSCJ), Vis & billes + courroie (LEFSCIF) [
Type de guidage Guide linéaire 8
Plage de température d'utilisation [°C] 5a40 -l
Plage d'humidité ambiante [% HR] 90 max. (sans condensation)
Taille & Sortie du moteur 100 W/CJ40 200 W/0J60 [ 400 W/0J60 -
" Type de moteur Servomoteur AC (100/200 VAC) o
g ol ¢ Type de moteur S2, S3, S4 : Codeur incrémental 17 bits (Résolution : 131072 p/rév) (&)
g odeur Type de moteur S6, S7, S8 : Codeur absolu 18 bits (Résolution : 262144 p/rév) w
] |
5 'E| Consommation Horizontal 45 65 210
5 g électrique [W] Note &) Vertical 145 175 230
g [ Consommation électrique en veille | Horizontal 2 2 2 <
pendant le fonctionnement [W]Noe7)|  Vertical 8 8 18 o
Consommation électrique max. instantanée [W] Note 8) 445 725 1275 8
S | Type Note9) Frein activé par manque de courant -l
.ﬁ-*-; Effort de maintien [N] 78 131 255 131 197 385 220 330 660
52 [ Consommation électrique & 20°C [W] N 10} 6.3 7.9 7.9 R
§2 Tension nominale [V] 24VDC £10%
Note 1) Consulter SMC pour toutes les courses non standard car elles sont produites en tant qu'exécutions balayage de fréquences de 45 & 2000 Hz. Test réalisé en direction axiale et perpendiculairement & laxe de la
spéciales. vis. (Test réalisé avec 'actionneur a Iétat initial.)
Note 2) Pour plus de détails, reportez-vous au « Graphique du rapport charge-vitesse de la piéce (guide) » en page 104. Note 6) Consommation électrique (contrdleur inclus) lorsque 'actionneur est en fonctionnement.
Note 3) La vitesse admissible varie en fonction de la course. Note 7) Consommation électrique en veille (contréleur compris) lorsque Iactionneur est anété sur une position | ¢
Note 4) Une valeur de référence pourla correction d'une erreur dans une opération réciproque. prédéfinie alors quil est en service.. <
Note 5) Résistance aux chocs : Aucun dysfonctionnement n'a été observé lors du test de I'actionneur avec un Note 8) Consommation électrique maximum instantanée (contrleur inclus) lorsque I'actionneur esten | 2
appareil de test de chute dans les directions axiale et perpendiculaire sur la vis principale. (Test réalisé avec fonctionnement. o /=
[actionneur a I'état inifial.) Note 9) Seulement lorsque l'option de moteur “Avec frein” est sélectionnée. g
Reésistance aux vibrations : Aucun dysfonctionnement n'a été observé lors du test de I'actionneur & un Note 10) Tenir compte de la consommation électrique du frein dans la définition de 'alimentation électrique. g
7]
Masse m
17]
Série LEFS25S0 -
Course [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 650 | 800
Type de S2 2.00 | 214 | 228|244 (256|269 284|299 |3.12|3.24 | 3.40 | 3.54 | 3.68 | 3.82 | 3.96 | 4.14 L
moteur S6 2.06 | 2.20 | 2.34 | 2.50 | 2.62 | 2.75 | 2.90 | 3.05 | 3.18 | 3.30 | 3.46 | 3.60 | 3.74 | 3.88 | 4.02 | 4.20 T
Masse supplémentaire avec frein [kg] S2: 0.2/S6: 0.3 8
Série LEFS32S0] w
Course [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 (1000 ;
Type de S3 3.40 | 3.60 | 3.80 | 4.00 | 4.20 | 4.40 | 4.60 | 4.80 | 5.00 | 5.20 | 5.40 | 5.60 | 5.80 | 6.00 | 6.20 | 6.40 | 6.60 | 6.80 | 7.00 | 7.20 (0]
moteur S7 3.34 | 3.54 | 3.74 | 394 (414 | 434 | 454 | 474 | 494 | 514 | 534 | 554 | 574 | 5.94 | 6.14 | 6.34 | 6.54 | 5.74 | 6.94 | 7.14 L
Masse supplémentaire avec frein [kg] S3:0.4/S7: 0.7 H
Série LEFS40SC]
Course [mm] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 | 1100 | 1200 é §§
Type de S4 5.82|6.10 | 6.38 | 6.65 | 6.95|7.25 | 7.51 | 7.80 | 8.07 | 8.25 | 8.63 | 8.90 | 9.20 | 9.45 | 9.76 | 10.05|10.32 | 10.60 | 11.16 [ 11.72 E%g
moteur S8 5.92 | 6.20 | 6.48 | 6.75 | 7.05|7.35|7.61|7.90 |8.17 | 8.35 | 8.73 | 9.00 | 9.30 | 9.55 | 9.86 | 10.15| 10.42|10.70 | 11.26 | 11.82 3“%’3
Masse supplémentaire avec fren [kg] S4:0.7/S8: 0.7 —
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série LEFS

Construction

Type moteur en ligne
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o o6 o 5 ‘
Nomenclature
N° Description Matiere Note N° Description Matiere Note
1 |Corps Alliage d'aluminium Anodisé 11 | Support du moteur Alliage d'aluminium Revétement
2 |Glissiere — 12 |Raccord —
3 | Axe de la vis a billes — 13 |Couvercle du moteur Alliage d'aluminium Anodisé
4 |Ecrou de vis a billes — 14 |Fond arriére du moteur | Alliage d'aluminium Anodisé
5 |[Table Alliage d'aluminium Anodisé 15 | Moteur —
6 |Plaque d'obturation Alliage d'aluminium Anodisé 16 |Fil noyé NBR
7 |Butée de la bande externe | Résine synthétique 17 |Butée de la bande Acier inox
8 |Boitier A Aluminium die-cast Revétement 18 |Bande externe Acier inox
9 |Boitier B Aluminium die-cast Revétement 19 |Roulement —_
10 |Butée du roulement Alliage d'aluminium 20 |(Roulement —
121



Construction

Actionneur électrique/Modéle guidé
Entrainement par vis a billes

Série LEFS

Type moteur paralléle

C-C

Sélection
u modeéle

;

l

LEFS

LEFB

[ Moteur pas & pas (Servo/24 VDC) / Servomoteur (24 VDC) \

(

LECA6
LEC-G | LECP6

LECP1

<
o
o
w
-

(6]
<
5
2
o
Nomenclature g
N° Description Matiere Note N° Description Matiere Note §
1 |Corps Alliage d'aluminium Anodisé Moteur m
2 |Glissiére — 17 (codeur absolu) h
3 |Axe de la vis a billes — Moteur -l
4 |Ecrou de vis a billes — (codeur incrémental)
5 |Table Alliage d'aluminium Anodisé 18 |Adaptateur du moteur | Alliage d'aluminium Anodisé |
6 |Plaque d'obturation Alliage d'aluminium Anodisé 19 |Butée de la bande Acier inox T
7 |Butée de la bande externe | Résine synthétique 20 |Bande externe Acier inox (7))
8 |Boitier A Alliage d'aluminium Revétement 21 |Roulement — O
9 |Boitier B Alliage d'aluminium Revétement 22 |Roulement — I'_IlJ
10 |Butée du roulement Alliage d'aluminium —
11 |Plaque de retour Alliage d'aluminium |  Revétement Pieces de rechange/courroie O
12 |Poulie Alliage d'aluminium N° Taille Référence I'ulj
13 |Poulie Alliage d'aluminium 25 LE-D-6-2 -l
15 |Courroie synchrone Alliage d'aluminium Revétement 14 32 LE-D-6-3
16 |Plaque du couvercle Alliage d'aluminium | Revétement (LEFS32 seulement) 40 LE-D-6-4 2 8=
£53
=L
3 Fl
o »
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série LEFS

Dimensions : Moteur en ligne

LEFS25
N 3H9 (+8.025)
n x g4.5 prof. 3
= Option du moteur : Avec frein
g B - - - - - Cable codeur (27)
Cable de frein (94.5)
120
D x 120 (= E) F 10 Cable moteur (26)
B (209)
L (2.2) ‘
(52) _ _ A (distance de déplacement de la table) Nte2) 52 (169) 58
10 (56) Course (54) 38
“4) . Posiion de détection de phase Z du codeur 1931 2+1 |
-
T T 39 - P i 8
© <
AN Y
M4 x 0.7
6 | prof. taraudage 8
23H9 (*8'025) (102) (borne F.G.)
prof. 3 64 Cable codeur (a7)
Plan de référence pour le montage du corps ¢! —__ A4xM5x08 45 Céble moteur (26)
prof. taraudage 8.5 ©
= =SHiRE —
o o o 8 " =1
(3]
3H9 +g.025
prof. 3
Note 1) Lors du montage de l'actionneur a I'aide du plan de référence pour le
montage, ajustez la hauteur de la surface ou de la goupille opposée sur
3 mm min. en raison du chanfreinage R. (Hauteur recommandée : 5mm)
Note 2) Plage de distance dans laquelle la table peut se déplacer lorsqu'elle
retourne a l'origine. Veillez a ce que la pieéce montée sur la table ne
gene pas les piéces et les équipements autour de la table.
Note 3) Premiere position de détection de la phase Z, a partir de I'extrémité de
course du c6té moteur.
Dimensions [mm]
Modéle L _ Al B|n|D|E|F
Sans frein | Avec frein
LEFS25011-500] 339 56 160 4 — — 20
LEFS25011-100C1 | 389 106 210 4 — —
LEFS25001-15000 | 439 156 260 4 — —
LEFS25011-20001 | 489 206 310 6 2 240
LEFS25011-250C1 | 539 256 360 6 2 240
LEFS25001-300C] | 589 306 410 8 3 360
LEFS2501(1-35000 | 639 356 460 8 3 360
LEFS25011-400C1 | 689 406 510 8 3 360
LEFS25001-45000 | 739 456 560 10 4 480 35
LEFS2501(1-50000 | 789 506 610 10 4 480
LEFS25011-550C1 | 839 556 660 12 5 600
LEFS25011-600C1 | 889 606 710 12 5 600
LEFS2501(1-65000 | 939 656 760 12 5 600
LEFS25011-700C1 | 989 | 1029 | 706 810 14 6 720
LEFS2501(1-75000 | 1039 | 1079 | 756 860 14 6 720
LEFS25C11-800C1 | 1089 | 1129 | 806 910 16 7 840
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Dimensions : Moteur en ligne

Actionneur électrique/Modéle guidé
Entrainement par vis a billes

Série LEFS

)

Sélection
du model

|

5}
o
>
LEFS32 5o
+0.030 5
X055 5“? (50 ) Option du moteur : Avec frein 3(W
prot- © Cable codeur (27) ,§' ﬂ
[
2 Cable de frein (24.5) @°
[5)
Cable moteur (26) S
<
(231) %
D x 150 (SE) /:?a)’
B 2 (@
L —] s LL
o | L
8|
L (2.2) s
10 (62) A (distance de déplacement de la laWNNMM (201) 70 =
(66) urse 4) 48
)| Me Z du codeur e 3) (2; g
- I —— 3 (T
p # S .
™
T
g M4 x 0.7
. 0:0 7.5 prof. taraudage 8 (borne F.G.) <?
@5H9 (+0' ) (122) 0
Plan de référence pour N prof. 5 70 Cable codeur (97) I'_IIJ
le montage du corps __ 4xMex1 42 R
\, Prof. taraudage 9.9 3 Céble\noteur (26)
I = o = = O
r . a
k Lt o
[ IoY IoY m
8 2 -l
5H9 (+g.030)
prof. 5
<
o
O
Ll
-l
Note 1) Lors du montage de l'actionneur a I'aide du plan de référence pour le p—
montage, ajustez la hauteur de la surface ou de la goupille opposée sur
3 mm min. en raison du chanfreinage R. (Hauteur recommandée : 5mm)
Note 2) Plage de distance dans laquelle la table peut se déplacer lorsqu'elle
retourne a l'origine. Veillez a ce que la pieéce montée sur la table ne
géne pas les piéces et les équipements autour de la table.
Note 3) Premiére position de détection de la phase Z, a partir de I'extrémité de o
course du c6té moteur. <
Dimensions mm) [E(
e
Modéle L _ Al B|n|D|E |3
Sansfrein | Avec frein m
LEFS3200-5000 391 | 421 56 | 180 4 — — ™
LEFS32011-10001 441 471 106 230 4 — — Ll
LEFS32000-15000 | 491 | 521 | 156 | 280 |\ 4 | — | — -
LEFS32011-200C] 541 571 206 330 6 2 300
LEFS32011-25001 591 621 256 380 Yi 2 300 |
LEFS32011-30001 641 671 306 430 6 2 300 T
LEFS32011-35001 691 721 356 480 8 3 450 7))
LEFS32011-40001 741 771 406 530 8 3 450 O
LEFS32011-45000 791 821 456 580 8 \’\3 450 1T
LEFS32011-500C1 841 871 506 630 10 4 600 -l
LEFS3200-55000 891 921 556 680 10 4 600
LEFS32011-60001 941 971 606 730 10 4 600 (I.E
LEFS320J0-65000 | 991 | 1021 | 656 | 780 | 12 5 | 750 w
LEFS320C1(1-70001 | 1041 | 1071 706 830 12 5 750 -l
LEFS320J0-75000 | 1091 | 1121 | 756 | 880 | 12 5 750\
LEFS32[11-800C1 | 1141 | 1171 806 930 14 6 900 ( L.
LEFS32011-85001 | 1191 | 1221 856 980 14 6 900 %ﬂé‘%
LEFS32011-90001 | 1241 | 1271 906 1030 14 6 900 g'§ S
LEFS32011-950(1 | 1291 | 1321 956 1080 16 7 1050 £28
LEFS320101-1000C| 1341 | 1371 | 1006 1130 16 7 1050
124

ZSNC



série LEFS

Dimensions : Moteur en ligne

LEFS40

6H9 (+8.030 )

n x 06.6 prof. 6
N~
*
© B - _ % - _
~
e —— I
150
D x 150 (= E) 60 15
B
L (3.1)
13 86 A (distance de déplacement dela table : Course + 6) Vo2 86 (223.5)
(90) Course (88) 90
Position de détection de phase Z du codeur N9 61
2+1
(4) o Q fles=0
' [T}
©
© —
[ I A A 4 1 + # (S}

Cable codeur (97)

T
E’L M4 x 0.7

prof. taraudage 8

(borne F.G.)
% (170) Céable moteur (6)
Plan de référence pour M) Prol-taraudage 106
le montage du corps 60
N\ z 3
- - - | - n
ﬁ S S S S
X
] ] i A\ | ) _
H ) ) )
~| )
prof. 7
6H9 (+8.030)
Cable moteur (26) prof. 7
Cable de frein (94.5) Option du moteur : Avec frein
abl 7
Cable codeur (97) (253.5)
Dimensions [mm]
Modgle L___| A | B |n|D| E
Note 1) Lors du montage de I'actionneur a l'aide du plan SEEIE L AEIE |

de référence pour le montage, ajustez la hauteur LEFS40010)-1500] 564.5 594.5 156 328 4 — 150
de la surface ou de la goupille opposée sur 3 mm LEFS40011-2000] 614.5 644.5 206 378 6 2 300
min. en raison du chanfreinage R. (Hauteur LEFS40010J-25000 664.5 | 6945 | 256 428 6 2 300
recommandée : 5mm) LEFS4001(1-3000] 714.5 744.5 306 478 6 2 300
Note 2) Plage de distance dans laquelle la table peut se LEFS40011-35000 764.5 794.5 356 528 8 3 450
déplacer lorsqu'elle retourne a l'origine. Veillez a LEFS40011-4001 814.5 844.5 406 578 8 3 450
ce que la piece montée sur la table ne géne pas LEFS4001-4500] 8645 | 8945 456 628 8 3 450
les piéces et les équipements autour de la table. LEFS400101-5000] 9145 9445 506 678 10 4 600
Note 3) Premiere position de détection de la phase Z, a LEFS400101-5500] 964.5 994 5 556 728 10 2 600
partir de I'extrémité de course du c6té moteur. LEFS400101-6000] 10145 [ 10445 506 778 10 2 600
LEFS4001(1-65001 1064.5 | 1094.5 656 828 12 5 750
LEFS4001(1-7000] 11145 | 11445 706 878 12 5 750
LEFS40011-75000 1164.5 | 1194.5 756 928 12 5 750
LEFS400C11-800C1 1214.5 | 11445 806 978 14 6 900
LEFS40011-85001 1264.5 | 1294.5 856 1028 14 6 900
LEFS4001(1-90001 13145 | 13445 906 1078 14 6 900
LEFS4001(1-95001 1364.5 | 1394.5 956 1128 16 7 1050
LEFS40011-1000C1 | 1414.5 | 1444.5 | 1006 1178 16 7 1050
LEFS400101-110000 | 1514.5 | 1544.5 1106 1278 18 8 1200
LEFS40C101-120000 | 1614.5 | 1644.5 | 1206 1378 18 8 1200
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Dimensions : Moteur paralléle

Actionneur électrique/Modéle guidé
Entrainement par vis a billes

Série LEFS

LEFS25R

B 10
D x 120 (= E) F
120 3H9 (9°%°)
nxg4.5 prof. 3
5 Position de montage du moteur "Position de montage du moteur :
o ~ Parallgle coté g Parallele coté droit
< - - LEFS25LSC000 | LEFS25RSCIC]
= 106 106
EE ® ©
&
) &
mité de course du coté moteur
L
10 (52) A (distance de déplacement W) 52 40.5
(56) Coursé (54)
(4) PosWnon de phase Z: 241 Noe2) 58
0| o (2, 448 | 38
4 — gl — ‘, | ]
o If g
L 1<
b N
0
©
M4 x 0.7 Q» . . - . -
prof. taraudage 8 Avec frein /LEFS2501SC10-C1B
#3H9 (+g.025) (borne F.G.) -- -- -- -- --
prof. 3 X (2.4) Cable de frein (24.5)
4xM5x0.8 w N Cable codeur (07) Cable moteur (26)
prof. taraudage 8.5 J— e
Plan de référence pour ") - 4
lemontageducorps o o N (I ~wo0 ¢ (0 BEsl_ splapsce-do b
. Irs} = © ? §
H (<2 (<2 ﬁ rp—— 9 77777777
. B _ | m o X (2.4)
% — - w
f © N
o o8 R
3H9 (+g.025) |
prof. 3 45 =l
64 °
(102) | | —
S+ o !
Note 1) Lors du montage de l'actionneur a l'aide du plan de
référence pour le montage, ajustez la hauteur de la . .
surface ou de la goupille opposée sur 3 mm min. Dimensions [mm]
(Hauteur recommandée : 5mm) Modele L A B n D E F
Note 2) Premiére position de détection de la phase Z, a partir LEFS2501S[1-50] 2105 56 | 160 4 | — 1 =1 20
de I'extrémité de course du c6té moteur. Veuillez LEFS2501SC1-10000 | 2605 | 106 | 210 2 — =
e S o e oo e et LEFS250S0-1500 | 2105 | 156 | o00 | 4 | — |
o LEFS2500S0-2000] | 3605 | 206 | 310 | 6 | 2 | 240
' LEFS2501S[1-25000 | 410.5 | 256 | 360 6 | 2 |240
LEFS25C1S[1-300(] | 460.5 | 306 | 410 8 | 3 | 360
LEFS2500S1-35000 | 510.5 | 356 | 460 8 | 3 |360
LEFS2501S[1-4000] | 560.5 | 406 | 510 8 | 3 | 360
LEFS2501S[1-45000 | 610.5 | 456 | 560 | 10 4 |480 | 35
LEFS25C1S[1-500C1 | 660.5 | 506 | 610 | 10 | 4 | 480
. . LEFS2501S[1-5501 | 710.5 | 556 | 660 | 12 | 5 | 600
Dimensions du moteur [mm] LEFS2500S-6000] | 760.5 | 606 | 710 | 12 | 5 [ 600
Type de X w 4 LEFS2501S[1-650C1 | 810.5 | 656 | 760 | 12 | 5 | 600
moteur | Sansfrein | Avecfrein | Sansfrein | Avecfrein | Sansfrein | Avec frein LEFS25C1S[]-700] | 860.5 | 706 | 810 | 14 | 6 | 720
S2 116.5 153.4 87 123.9 141 15.8 LEFS2501S[1-7500 | 910.5 | 756 | 860 | 14 6 | 720
S6 111.9 153 82.4 123.5 14.1 15.8 LEFS25C1S1-8001 | 960.5 | 806 | 910 | 16 7 | 840
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Sélection
du model

il

LEFS

LEFB

[ Moteur pas a pas (Servo/24 VDC) / Servomoteur (24 VDC

[

LECP1 | LEC-G | FESRS

LECPA

Servomoteur AC

LEFB

[

LEFG ‘ LECSD‘ [

duit W ‘

récautions
spécifiques

au pro
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série LEFS

Dimensions : Moteur paralléle

LEFS32R
B 15
D x 150 (= E) 15 - - . - - -
150 5H9 (+g.030) Position de montage du moteur : | Position de montage du moteur :
5 Paralléle coté gauche Paralléle coté droit
N x 5.5 prot. LEFS32LS00 __LEFS32RSCI]
Cable codeur (27) Cable codeur (97)
o _ _ 132.5 132.5
©
® ® : ® ® 4
8 8 SIS
® ® ; ® o |\
| Céable moteur (26) Cable moteur (26) |
Extrémité de course du coté moteur ) h a a )
L
10 (62)\, A (distance de déplacement de la table 62 55
(66) Course (64)
(4) ~\Eosition de détection de phase Z ; 241 Note2) 70
2. 60 48
°°.l 8| »
o ‘U,lr )
© o o
Li-d) of
[$)
M4 x 0.7 QT
prof. taraudage 8 75
borne F.G. -
05H9 (*29%) ( ) N B N B B
8 de prof. (prof. de lamage 3) X (2.4 Avec frein /LEFS320C-C0B
4 x M6 x 1 w , h . h . h N h
12.5 de prof. taraudage N i Cable de frein (24.5)
(prof. de lamage 3) S - Cable codeur (97) Cable moteur (06
Plan de référence pour Note 1)
le montage du corps |
o \
© H 0
o (5] S
. ] ! _ <
| <
y b X (2.4)
| IGY O W
0
n
5H9 (+8.030) |
8 de prof. (prof. de lamage 3) 42
70 1B
(122) = o 0 o
. .
Dimensions [mm] —L [
Modéle L A B [ n D E j——L L9 O O
LEFS32(1S[1-500] 245 56 | 180 4 — — . . i
LEFS3200S[1-1000 | 295 | 106 | 230 4 — —
LEFS3200S1-15000 | 345 | 156 | 280 4 — —
LEFS3200S[-20000 | 395 | 206 | 330 6 2 300 Note 1) Lors du montage de l'actionneur a l'aide du plan de
LEFS3201S[1-25001 | 445 | 256 | 380 6 2 300 référence pour le montage, ajustez la hauteur de la
LEFS3201S[1-3000] | 495 | 306 | 430 6 2 300 surface ou de la goupille opposée sur 3 mm min.
LEFS32(1S[1-350(1 | 545 | 356 | 480 8 3 450 (Hauteur recommandée : 5mm)
LEFS321S[1-400] | 595 | 406 | 530 8 3 450 Note 2) Premiére position de détection de la phase Z, a partir
LEFS320]S[-4500] | 645 | 456 | 580 8 3 450 de l'extrémité de course du c6té moteur. Veuillez
LEFS3200S-5000] | 695 | 506 | 630 10 4 600 consulter SMC pour ajuster la position de détection de
LEFS3200SC-55001 | 745 | 556 | 680 10 2 600 la phase Z a I'extrémité de course du c6té de
LEFS3200SC-60000 | 795 | 606 | 730 | 10 | 4 | 600 extrémite.
LEFS32(1S[1-650(1 | 845 656 780 12 5 750
LEFS32C1S[1-7001 | 895 | 706 | 830 12 B 750
LEFS3201S[1-7501 | 945 | 756 | 880 12 5 750 . .
LEFS32(1S[1-800(] | 995 | 806 | 930 14 6 900 Dimensions du moteur [mm]
LEFS3201S[1-850(1 | 1045 | 856 | 980 14 6 900 Type de X w Y4
LEFS321S[1-900C1 | 1095 | 906 | 1030 | 14 6 900 moteur | Sansfrein | Avecfrein | Sansfrein | Avecfrein | Sansfrein | Avec frein
LEFS32(1S[1-95001 | 1145 | 956 | 1080 16 7 1050 S3 121.7 | 150.3 88.2 116.8 171 171
LEFS32C1S[1-1000C] 1195 |1006 | 1130 | 16 7 1050 S7 110.1 | 149.6 76.6 116.1 17.1 17.1
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Série LEFS
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© o
KT
Dimensions : Moteur parallele —
[
o
>
LEFS40R e
B 15 ;3; e
D x 150 (= E) 60 el
150 6H9 (*3%%°) B B B B B B 2=
n x 6.6 prof. 6 Position de montage du moteur : Position de montage du moteur : @
Paralléle coté gauche Paralléle coté droit o
= = % LEFS40LSOIC] ~_LEFS40RSCIO] S
<
© ‘ l\* Cable codeur (27) Cable codeur (27) %
~ ) ) i 153 153 3| m
— 5{5 ® ® ® & |3 ? h
2| 8| ¥ w83 | [
;z ® e | |_e ® 7‘Y\ §
Cable moteur (96) Cable moteur (26) —
L Extrémité de course du c6té moteur g%
- . 90 LLJ L
13 (86) A (distance de déplacement de Ia table) 86 62.4 7 .
(90) Course (88) @)
(4) Position de détection de phase Z : 2+1 Nee2)
S B - o ) (O]
1. ~ Ty [T ‘ ] ® < 1
b (&)
‘ Ll
| M4 x 0.7 oot -
prof. taraudage 8 8
28 (borne F.G.)
0 -
06H9 (*9°%) X (2.4) T T - - o
0 Avec frein /LEFS4001SC101-C0B O
prof. 7 w -- - -- - L
Cable de frein (94.5 |
4 xM8 x 1.25 N C“bla ede re|n7(z ) Cable moteur (26)
prof. taraudage 13 P =7 &ble codeur (27)
- ‘
Plan de référence pour M) E
le montage du corps
< O
= -
o [9) [}
ﬁ 7?—‘6&—%? 2
_ R 2 =
n
H STEESiing
© ©
~]
6H9 (+8A030) 18
f. 7
pro 60 H ® o % o o
106 <
- - >
170 o
(170) : Q| %
Dimensions [mm] ] s
Modéle L A B n [ D | E “lm
LEFS4001S[-1500] 403.4 156 328 4 — 150 L
LEFS4000S-20000 453.4 206 378 6 2 300 Note 1) Lors du montage de l'actionneur a l'aide du plan de Ll
LEFS4001S-2500] 503.4 256 428 6 2 300 référence pour le montage, ajustez la hauteur de la -l
LEFS4001SC1-30001 553.4 306 478 6 > 300 surface ou de la goupille opposée sur 3 mm min.
= : (Hauteur recommandée : 5mm)
LEF§4OD§D 3500 603.4 356 528 8 3 450 Note 2) Premiére position de détection de la phase Z, a partir —>——
LEFS4001S[]-4000) 653.4 406 o578 8 3 450 de l'extrémité de course du c6té moteur. Veuillez OJ
LEFS400S-45000 703.4 456 628 8 3 450 consulter SMC pour ajuster la position de détection de (/)]
LEFS4001S[1-500C] 753.4 | 506 | 678 | 10 4 600 la phase Z & I'extrémité de course du coté de (8]
LEFS4001S[1-55001 803.4 556 728 10 4 600 I'extrémité. 1T
LEFS4001S-600C] | 853.4 | 606 | 778 | 10 | 4 600 -
LEFS4001S[1-65001 903.4 656 828 12 5 750
LEFS4001SC1-7000] | 9534 | 706 | 878 | 12 | 5 | 750 (LE
LEFS4001S[-7500] 1003.4 756 928 12 5 750 w
LEFS4001S[1-8000] 1053.4 806 978 14 6 900 |
LEFS4001S[1-85001 1103.4 856 | 1028 14 6 900
LEFS4001S[1-90001 | 1153.4 | 906 | 1078 | 14 | 6 900 Dimensions du moteur mm] (g
LEFS4001S[-9500] | 1203.4 | 956 [ 1128 | 16 7 [ 1050 Type de X W Z 283
LEFS400]S[1-10000] | 1253.4 | 1006 | 1178 | 16 7 1050 moteur | Sansfrein | Avecfrein | Sansfrein | Avecfrein | Sansfrein | Avec frein §§ 'g-
LEFS4001S1-1100010 | 1353.4 | 1106 | 1278 18 8 1200 S4 149.2 177.8 | 110.2 138.8 171 171 aos
LEFS4001S[1-120001 | 1453.4 | 1206 | 1378 18 8 1200 S8 1375 | 177 98.5 | 138 17.1 17.1
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Actionneur électrique _
Précautions specifiques au produit 1

Veuillez lire ces consignes avant utilisation. Reportez-vous a la page annexe pour connaitre les consignes de sécurité.
Pour les précautions relatives aux actionneurs électriques, consultez les « Précautions de manipulation des produits

SMC » et le Manuel d'utilisation sur le site Internet de SMC, http://www.smc.eu

| Conception |

|

Manipulation

A Précaution

1. N'appliquez pas de charge supérieure a la limite requise.

Sélectionnez un actionneur adapté selon la charge et le moment
admissible. Si le produit est utilisé en dehors des limites spécifiées,
la charge excentrée appliquée sur le guide sera excessive et aura
des effets néfastes. En effet, elle peut générer un jeu dans le guide,
ce qui altére la précision et diminue la durée de service.

2. N'utilisez pas le produit dans des applications
ou il pourrait subir une force externe ou une force
d'impact excessive.

Cela pourrait 'endommager.

| Sélection |

/A Attention

1. N'augmentez pas la vitesse au-dela de la limite de
fonctionnement.

Sélectionnez un actionneur adapté selon le rapport admissible
charge-vitesse et la vitesse admissible de chaque course. Si le
produit est utilisé en dehors de la limite de fonctionnement, cela
aura des effets néfastes comme la génération de bruit, I'altération
de la précision et la diminution de la durée de service.

2. N'utilisez pas le produit dans des applications ou il pourrait
subir une force externe ou une force d'impact excessive.
Cela pourrait I'endommager.

3. Lorsque le produit s'enclenche de maniére répétée
avec des courses partielles (voir tableau ci-dessous),
faites-le fonctionner a pleine course au moins une fois
toutes les 10 courses.

Sinon, la quantité de lubrifiant pourrait s'épuiser.

Modele Course partielle
LEFS25 65 mm max.
LEFS32 70 mm max.
LEFS40 105 mm max.

4. Lorsqu'une force externe est appliquée a la table, celle-ci
doit étre ajoutée a la charge de travail en tant que charge
totale supportée, afin de déterminer la taille.

Quand une gaine de céble ou un flexible mobile est fixé sur
I'actionneur, la résistance au glissement de la table augmente et
peut entrainer un dysfonctionnement du produit.

5. La limite du couple avant/arriére est fixée a 100% (3 fois
le couple nominal du moteur) par défaut.
Cette valeur est le couple maximum (valeur limite) pour le « mode de
contréle de position », le « mode de réglage de la vitesse » ou le
« mode de positionnement ». Lorsque le produit est utilisé avec une
valeur inférieure a la valeur par défaut, I'accélération lors de
I'entrainement peut diminuer. Réglez la valeur apres avoir vérifié le
dispositif réel a utiliser.

129

A Précaution

1.

ZSNC

Veuillez empécher que la table n'atteigne la fin de course.
Lorsque des instructions incorrectes sont entrées, telles qu'une
utilisation du produit hors des limites de fonctionnement ou hors de
la course réelle par une modification des parametres du contrdleur
et/ou de la position d'origine, la table pourrait heurter I'extrémité de
course de l'actionneur. Vérifiez ces points avant toute utilisation.

Si la table heurte I'extrémité de course de I'actionneur, le guide, la
courroie ou la butée interne pourraient étre endommagés. Un
dysfonctionnement pourrait en résulter.

= i x

Manipulez I'actionneur avec précaution, en particulier quand il
est en position verticale, la piéce pouvant tomber facilement sous son
propre poids.

. La vitesse réelle de cet actionneur sera affectée par la

charge et la course.

Vérifiez les caractéristiques selon les références dans la section de
sélection du modéle du catalogue.

. N'appliquez pas de charge, de coup ou de résistance a la

charge transférée pendant le retour a l'origine.

. Ne bosselez pas, n'éraflez pas ou n'occasionnez pas

d'autres dommages aux surfaces de montage du corps et
de la table.

Cela peut provoquer une irrégularité sur la surface de montage, un jeu
sur le guide ou une augmentation de la résistance au glissement.

. N'appliquez pas d'impacts violents ou un moment excessif

lors du montage d'une piéce.

Si une force externe est appliquée et dépasse le moment autorisé, cela
risque d'entrainer du jeu ou une augmentation de la résistance au
glissement.

. Maintenez la planéité de la surface de montage a 0.1 mm

max.

L'irrégularité d'une piece ou d'une base montée sur le corps du produit
peut provoquer du jeu dans le guide et augmenter la résistance au
glissement.

. Lors du montage du produit, gardez un diamétre de 40 mm

min. pour les courbures de cable.

. Ne heurtez pas la table avec la piéce pendant la phase de

positionnement.



série LEFS
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Actionneur électrique _
Précautions specifiques au produit 2

Veuillez lire ces consignes avant utilisation. Reportez-vous a la page annexe pour connaitre les consignes
de sécurité. Pour les précautions relatives aux actionneurs électriques, consultez les « Précautions de

manipulation des produits SMC » et le Manuel d'utilisation sur le site Internet de SMC, http://www.smc.eu

| Manipulation |

| Entretien |

A Précaution

9. Lorsque vous montez le produit, utilisez des vis d'une
longueur suffisante et serrez-les au couple recommandé.
Un serrage supérieur au couple recommandé peut entrainer un
dysfonctionnement, tandis qu'un serrage insuffisant peut déplacer la
position de montage ou en conditions extrémes désolidariser
I'actionneur de sa position de montage.

Corps fixé oA
P | —
i Y r
I -
< A )
Modele Vis oA L
[mm] [mm]
LEFS25 M4 45 24
LEFS32 M5 5.5 30
LEFS40 M6 6.6 31

Plan de référence pour
le montage du corps

Goupille de piétage
(Plan de référence pour
le montage)

Goupille de piétage
(Plan de référence pour le montage)

Goupille de piétage
(Fond du boitier B)

Plan de référence pour
le montage du corps

Goupille de piétage
Le parallélisme correspond a la surface de référence de celle du

montage du corps. Si le parallélisme d'une table est nécessaire,
définissez le plan de référence par rapport aux trous de piétage, etc.

Piece fixée
N ’ Couple de serrage [L. (de serrage max/
% é é _IY bhlealEle S max. [N-m] | profondeur) [mm]
1 LEFS25 | M5 x 0.8 3.0 8
] LEFS32| M6 x 1 5.2 9
@ LEFS40 M8 x 1.25] 12,5 13

Pour éviter que les vis de fixation de la piece touchent le corps, utilisez des vis qui
soient de 0.5 mm plus courtes que la profondeur de vissage maximum. Des vis longues
peuvent entrer en contact avec le corps et provoquer des dysfonctionnements, etc.

10 Ne faites pas fonctionner le produit en fixant la table et en
déplacant le corps de I'actionneur.

11. Consultez les caractéristiques pour connaitre la vitesse
minimum de I'actionneur.

Des dysfonctionnements, de type a-coups, pourraient autrement se produire.

-~
Z

/A Attention

Fréquence des entretiens
Réalisez I'entretien selon les indications du tableau ci-dessous.

Fréquence Contréle visuel Contréle interne

Contréle quotidien avant

mise en fonctionnement O -
Inspection tous les 6
mois/1000 km/5 O O

millions de cycles®

# Choisissez en fonction de ce qui se produit le plus rapidement.

¢ Vérification de l'aspect extérieur

1. Vis desserrées, salissure anormale
2. Vérification des défauts et des jonctions de cables
3. Vibration, bruit

« Eléments de controle interne
1. Condition du lubrifiant sur les pieces mobiles.
2. Relachement ou jeu constaté des piéces fixes ou des vis de montage.

» Remplacement de la courroie pour le type moteur paralléle (guide)

Nous conseillons de remplacer la courroie apres une période d'utilisation de 2
ans ou avant d'avoir atteint les distances suivantes.

Modele Distance
LEFS25C1SH 4100 km
2500 km

LEFS25C1SB 1200 km
Modeéle Distance
LEFS32[1SH 6000 km
LEFS32[1SA 4000 km
LEFS32(1SB 2000 km
Modeéle Distance
LEFS40C1SH 6000 km
LEFS40C1SA 4000 km
LEFS40C1SB 2000 km

! LEFS2501SA

SvC 130
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LEFS

LEFB

[ Moteur pas & pas (Servo/24 VDC) / Servomoteur (24 VDC

(

LECA6
LECP6

LEC-G

M LECPA ‘ LECP1

LEFS

Servomoteur AC

LEFB

[

LEFG ‘ LECSD‘ [

@
=
=]
=
S
<
©
‘©
L
o

spécifiques
au produit



Actionneur électrique/Modeéle guidé
Entrainement par vis a billes

Série 11-LEFS L&

LEFS25, 32, 40 a7 RoHS

L~ % _
Pour passer commande A ‘___,##%“}
&

11- LEFSH B-(100 -

st st el ¢ é é 6 6 60 é é cb ®

“ Précision eType de moteur Q Pas de vis [mm] @ Course [mm]
— Standard || Symbole Type Sortie (W) [Taille dactionneur| Controleur compatible|  [Symbole|11-LEFS25|11-LEFS32|11-LEFS40 50 50
H  |Modkdehaepiécsion| | S2° | Servomoteur AC | 100 25 LECSADO-SH A 12 16 20 a a
S3 (Codeur 200 32 LECSAC-S3 B 6 8 10 1000 1000
S4 incrémental) 400 40 LECSA2-54 . * Reportez-vous au tableau
9 Taille ' LECSB[I-S5 @ Option du moteur des courses compatibles.
S6* 100 25 LECSCO-S5 — Sans option
32 tggzgggi B Avec frein R : Droite
Servomoteur AC ) '
S7 200 32 LECSCO-S7 . ; ]
40 (Codeur absolu) LEGSSO.87 0 Orifice du vide™ \‘ =
LECSB2-58 — Gauche AR
S8 400 40 LECSC2-S8 R Droite . _
LECSS2-S8 D | Gauche et droite. : —+ Gauche
* Pour les moteurs S2 et S6, les suffixes de référence des  Sélectionnez « D » pour l'orifice du vide %
contréleurs compatibles sont S1 et S5 respectivement. d'aspiration de 50 I/min (ANR) minimum.
@Type de cable Note 1) Note 2) @ Longueur de cable Noe3) m Longueur du cable E/S [m] Note4 @ Modéle de contréleur
Sans cable — Sans céable — Sans céble Controleur | Alimentation Taille
S Cable standard 2 2m H  |Sans céble (connecteur uniquement) compatible tension [V] (25|32 |40
R Céble robotique (cable flexible) 5 5m 1 1.5 — | Sans contrdleur — (I 3K J
Note 1) Les cébles du moteur et du codeur A 10m Note 4) Lorsque « Sans programmation » A1 | LECSA1-SO | 1004120 @ | @ | —
sont fournis. (Le cable de frein est  Note 3) Les longueurs des est sélectionné pour le modéle de A2 LECSA2-S[0 | 2004230 (@ | @® | @
inclus lorsque le moteur avec cébles du codeur, du controleur, uniquement « — : Sans B1 LECSB1-SOO | 1002120 | @ | @ | —
I'option verrouillage est sélectionné.) moteur et du frein cable » peut étre sélectionné. B2 LECSB2-S0 | 2002230 @/ @ | ®
Note 2) La direction d'entrée du cable sont identiques. Veuillez vous référer a la page 165 Cci LECSC1-SO | 1002120 | @ | @ | —
standard est « Compteur,cé_té axe Si un céple llE/Syest‘requis, C2 LECSC2-SC] | 2002230 (@ | ® | @
(B) ». (Cf p. 160 pour les détails.) (options indiquées a cette page.) S1 LECSS1-SO | 1002120 | @ | @ | —
S2 LECSS2-S0 | 2002230 @ | @ | @

Tableau des courses compatibles ® : Standard # Lorsque le type de contrbleur est sélectionné, le cable est
inclus. Sélectionnez le type de céable et la longueur de céble.

C
N our;sme] 50 (100|150 (200 {250 | 300 | 350 | 400 450|500 | 550 { 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 (1000 Exemple)
Modéle S282 : Cable standard (2 m) + controleur (LECSS2)
11-LEFS25 ¢ ®© © © © ©¢ ¢ ¢ ®¢ ®¢ ®¢ ¢ — —  — | — | —|—|—|— S2 : Céble standard (2 m)
11-LEFS32 @ |0 (@ |0 |0 0|0 0|0 (0|0 /000 0|0 |— | —|— — +Sans cable et controleur
11-LEFS40 | — | — @ |® [ © © © ® © © © ® © © ® ® ©® ©® O ® Supportdeguide/série LEFG =

* Veuillez consulter SMC pour les courses non standard, qui sont fabriquées sur commande. Un support de guide congu pour supporter __g=sis

des pieces présentant un porte-a-
R ; faux significatif. [ERLRIEI b
Contréleur compatible -

Version a entrées Version a entrées Version CC-Link Direct Modeéle SSCNET II
impulsionnelles/ Version a impulsionnelles o e 3
positionnement - | |’|

[}
)

Modeéle de controleur

wg

Série LECSA LECSB LECSC LECSS
Nombre de tableaux de points Jusqu'a 7 — Jusqu'a 255 (2 stations occupées) —
Entrée impulsionnelle O O — —
Réseau compatible — — CC-Link SSCNET II
Codeur de controle Codeur incrémental 17 bits Codeur absolu 18 bits Codeur absolu 18 bits Codeur absolu 18 bits
Fonction communication Communication USB Communication USB, Communication RS422| Communication USB, Communication RS422 Communication USB
Tension d'alimentation [V] 100 a 120 VAC (50/60 Hz), 200 a 230 VAC (50/60 Hz)
Page de référence 148
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Caractéristiques

Actionneur électrique/Modéle guidé
Entrainement par vis a billes

Salle blanche

11-LEFS25, 32, 40 Servomoteur AC

série 11-LEFS

Sélection
u modele

;

l

Note 1) Consulter SMC pour toutes les courses non standard car elles sont produites en tant

Note 2) Pour plus de détails, reportez-vous au « Graphique du rapport charge-vitesse de la

qu'exécutions spéciales.

Note 6) La quantité de particules générée varie en fonction des conditions de fonctionnement et
du débit d'aspiration. Pour plus de détails, reportez-vous aux caractéristiques de
génération des particules.

5}
=
&
Modéle 11-LEFS25S3 11-LEFS32S} 11-LEFS40S3 3 “u,_,
Course [mm] Note 1) 50 4 600 50 4 800 150 &4 1000 ‘g IiIJ
Horizontal 20 20 40 45 50 60 e
Charge [kg] "c'e? Vertical 8 15 10 20 15 30 3
Jusqu'a 400 900 450 1000 500 1000 500 g ___
401 a 500 720 360 1000 500 1000 500 E (
Note 3) 501 a 600 540 270 800 400 1000 500 E
_ | Vitesse max. | Plage de 601 a 700 — — 620 310 940 470 & m
3 [mm/s] course 701 a 800 — — 500 250 760 380 gl
= 801 a 900 — — — — 620 310 5 EIJ
§ 901 a 1000 — — — — 520 260 g
'; Accélération/Décélération max. [mm/s?2] | 5000 (reportez-vous & la page 113 pour plus d'informations concerant les limites correspondantes a la charge de travail et au rayon de capacité.) §
© | Répétitivité de | Standard 0.02 =L
@ | positionnement [mm] [Modéle de haute précision +0.01
2 | Mouvement perdu [ Standard [ 0.1 max. 2&
:g [mm] Note 4) ]Modéle de haute précision 0.05 max. 0o
§ Pas de vis [mm] 12 6 16 8 20 10 Ll
& | Résistance aux impacts/vibrations [m/s2] Note5) 50/20 —1d
© Type d'action Vis a billes
Type de guidage Guide linéaire (]
Plage de température d'utilisation [°C] 5a40 [
Plage d'humidité ambiante [% HR] 90 max. (sans condensation) 8
Classe de propreté Note 6 ISO Classe 4 (ISO 14644-1) |
Classe 10 (Fed.Std.209E)
Lubrifiant| Vis a billes /Portion de guide linéaire Graisse a faible génération de particules
Taille & Sortie du moteur 100 W/C040 200 W/CJ60 400 W/CJ60 E
" Type de moteur Servomoteur AC (100/200 VAC) (&)
g 9| codeur Type de moteur S2, S3, S4 : Codeur incrémental 17 bits (Résolution : 131072 p/rév) I'_IIJ
b d Type de moteur S6, S7, S8 : Codeur absolu 18 bits (Résolution : 262144 p/rév)
:g | Consommation Horizontal 45 65 210
S § électrique [W] Note 7) Vertical 145 175 230 <
:t_‘; | Consommation électrique en veille | Horizontal 2 2 2 ?5
pendant le fonctionnement [W] V8] Vertical 8 8 18 w
Consommation électrique max. instantanée [W] Note9) 445 725 1275 |
© = | Type Note 10) Frein activé par manque de courant
.2-—:3 Effort de maintien [N] 131 255 197 385 330 660 [
§§ Consommation électrique a 20°C [W] Note 11) 6.3 7.9 7.9
&= | Tension nominale [V] 24 VDC S,

piece (guide) » en page 113. Note 7) Consommation électrique (controleur inclus) lorsque l'actionneur est en fonctionnement. 2
Note 3) La vitesse admissible varie en fonction de la course. Note 8) Consommation électrique en veille (controleur compris) lorsque I'actionneur est arrété | 5
Note 4) Une valeur de référence pour la correction d'une erreur dans une opération réciproque. sur une position prédéfinie alors qu'il est en service. g
Note 5) Résistance aux chocs : Aucun dysfonctionnement n'a été observé lors du test de Note 9) Consommation électrique maximum instantanée (contrdleur inclus) lorsque I'actionneur | € (
I'actionneur avec un appareil de test de chute dans les directions axiale et perpendiculaire est en fonctionnement. g
sur la vis principale. (Test réalisé avec I'actionneur a I'état initial.) Note 10) Seulement lorsque I'option de moteur “Avec frein” est sélectionnée. @
Résistance aux vibrations : Aucun dysfonctionnement n'a été observé lors du test de Note 11) Tenir compte de la consommation électrique du frein dans la définition de I'alimentation | m
['actionneur & un balayage de fréquences de 45 a 2000 Hz. Test réalisé en direction axiale électrique. ™
et perpendiculairement a I'axe de la vis. (Test réalisé avec 'actionneur a I'état initial.) 1T}
Masse -
Série 11-LEFS25S[] L
Course [mm] 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 —
Type de S2 2.00 | 214 | 228 | 2.44 | 256 | 2.69 | 2.84 | 2.99 | 3.12 | 3.24 | 3.40 | 3.54 (%
moteur S6 2.06 | 220 | 2.34 | 250 | 2.62 | 2.75 | 2.90 | 3.05 | 3.18 | 3.30 | 3.46 | 3.60 O
Masse supplémentaire avec frein [kg] S2:0.2/S6:0.3 [T
-l
Série 11-LEFS32S0] —
Course [mm] 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 (0]
Type de S3 3.40 | 3.60 | 3.80 | 4.00 | 4.20 | 4.40 | 460 | 4.80 | 5.00 | 5.20 | 5.40 | 5.60 | 5.80 | 6.00 | 6.20 | 6.40 [T
moteur S7 3.34 | 354 | 3.74 | 3.94 | 414 | 434 | 454 | 474 | 494 | 514 | 534 | 554 | 5.74 | 594 | 6.14 | 6.34 L_IIJ
Masse supplémentaire avec frein [kg] S3:0.4/S7:0.7
Série 11-LEFS40SC] Lo
Course [mm] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 .§§-§
Type de S4 5.82 | 6.10 | 6.38 | 6.65 | 6.95 | 7.25 | 7.51 | 7.80 | 8.07 | 825 | 8.63 | 890 | 9.20 | 9.45 | 9.76 | 10.05 | 10.32 | 10.60 §§ ‘g-
moteur S8 592 | 6.20 | 6.48 | 6.75 | 7.05 | 7.35 | 7.61 | 7.90 | 8.17 | 8.35 | 8.73 | 9.00 | 9.30 | 9.55 | 9.86 | 10.15 | 10.42 | 10.70 aac
Masse supplémentaire avec frein [kg] S4:0.7/S8:0.7
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Série 11-LEFS

Dimensions : Entrainemen

par vis a billes

11-LEFS25
3H9 (+8.025)
nxoe4.5 rof. 3 . .
¥ P Option du moteur : Avec frein
© } / 7 . 7 ¢ B Cable codeur (27)
< 7 u —
/ Céable de frein (94.5)
120 Céable moteur (26)
D x 120 (= E) F || 10
/ B (209)
)
‘ @
L 2.2) ‘
(Sé) A (distance de déplaceme%s{a table) Note2) 52 (169) 58
10 6) Course (54) 38
<
(4) © Position de détection de phase Z ., 241 ™ |
oo| B[ ducodeur Nored)
e @ =
S 10 : 8
I N © P
N Y
13.9 OrificMHc1l8 6 M4 x 0.7
prof. taraudage 8 (borne F.G.)
@3H9 (099 (102)
prof. 3 64 Cable codeur (97)
Plan de référence pouy le montage du corps Note 1) 4xM5x08 45 Céble moteur (26)
prof. taraudage 8.5

T =5

e :

o - |

3
[Tl
= ‘,aweL

Note

o 0 -

3 )
3H9 (+g.ozs)
prof. 3

) Lors du montage de I'actionneur a l'aide du plan de référence pour le
montage, ajustez la hauteur de la surface ou de la goupille opposée sur 3
mm min. en raison du chanfreinage R. (Hauteur recommandée : 5mm)

Note 2) Plage de distance dans laquelle la table peut se déplacer lorsqu'elle

course du c6té moteur.

133

retourne a l'origine. Veillez a ce que la piece montée sur la table ne géne
pas les piéces et les équipements autour de la table.
ote 3) Premiere position de détection de la phase Z, a partir de I'extrémité de

Dimensions [mm]
Modéle L | A | B|n|D|E|F
Sans frein | Avec frein
11-LEFS2501(1-500] 339 379 56 160 4 — — 20
11-LEFS25011-100C] | 389 429 106 210 4 — —
11-LEFS25011-15001 439 479 156 260 4 — —
11-LEFS25[1J-200C] | 489 529 206 310 6 2 240
11-LEFS2501(1-2501 | 539 579 256 360 6 2 240
11-LEFS25[11-300C1 589 629 306 410 8 3 360
11-LEFS25[11-350] | 639 679 356 460 8 3 360 35
11-LEFS25011-400C] | 689 729 406 510 8 3 360
11-LEFS25011-45001 739 779 456 560 10 4 480
11-LEFS25[1J-500C] | 789 829 506 610 10 4 480
11-LEFS2501(1-5501 | 839 879 556 660 12 5 600
11-LEFS25011-600C1 889 929 606 710 12 5 600

O
2



Actionneur électrique/Modéle guidé s .
Entrainement par vis a billes Série 1 1'L EFS

o (4]
Salle blanche k]
© o
o £
@3
. . " f s s —
Dimensions : Entrainement par vis a billes o
o
>
11-LEFS32 g
S|
g L
£ i
5Hg (+093) 2 .|
n xe5.5 prof. 5 to‘ %
Cable codeur (7) g
=) B . i : L 1 X ) Option du moteur : Avec frein |5 —
© Cable de frein (94.5) g
=
Cable moteur (6) & o
150
(231) TR
D x 150 (= E) 1515 | B
B @ S |-
! — g
] =L
L (2.2) gg
(62) A (distance de déplacement de la table : Course + 6) NmM (201) 70 0o
il
\(6@) Course (64) © 48 i
(@11 Postion de détectonde phase 2 du coveuroed /| 241 |
S ST — ) - 1 <
/ Q;\_ 0 « (?
&P E o
‘ Ll
g \8“ 14.9 \Orifice du vide Rc1/8 J M4 x 0.7 =
7.5 prof. taraudage 8 (borne F.G.)
o5H9 (+0.030)
—0 1 -
Plan de référence pouroe ) PTOf-5 70 Cable codeur (27) o
le montage du corps AxMéx1 42 ) (&)
prof. taraudage 9.9 < Cable moteur (¢6) (]
- - - - - < J
9 o
ettt S
. . - =! <
o n m
© 1o} o
5H9 (*0.0%) I'_IlJ

prof. 5

Note 1) Lors du montage de l'actionneur a I'aide du plan de référence pour le
montage, ajustez la hauteur de la surface ou de la goupille opposée sur
3 mm min. en raison du chanfreinage R. (Hauteur recommandée : 5mm)

Note 2) Plage de distance dans laquelle la table peut se déplacer lorsqu'elle
retourne a l'origine. Veillez a ce que la piece montée sur la table ne
gene pas les piéces et les équipements autour de la table.

Note 3) Premiére position de détection de la phase Z, a partir de I'extrémité de

LEFS

Servom;fteur AC

course du coté moteur.
o
Dimensions [mm] 1T}
A L -
Modéle - - A B n D E
Sans frein | Avec frein
11-LEFS320-500] 391 | 421 56 | 180 4 — —
11-LEFS3200-1000 | 441 471 | 106 | 230 4 — — —
11-LEFS32000-15000 | 491 | 521 | 156 | 280 2 _ — (%
11-LEFS320J1-2000] | 541 | 571 | 206 | 330 6 2 300 13
11-LEFS320000-250001 | 591 | 621 | 256 | 380 6 2 300 w
11-LEFS320J0-3000] | 641 | 671 | 306 | 430 6 2 300 -l
11-LEFS3201-350010 | 691 721 | 356 480 8 3 450 —
11-LEFS320001-40000] | 741 | 771 | 406 | 530 8 3 450 O
11-LEFS320J00-45001 | 791 | 821 | 456 | 580 8 3 450 '-m'-
11-LEFS320J1-500C1 | 841 | 871 | 506 | 630 10 4 600 _
11-LEFS3200-55000 | 891 | 921 | 556 | 680 10 4 600 L
11-LEFS320J0-6000] | 941 | 971 | 606 | 730 10 4 600 (@a_
11-LEFS320J0-6500] | 991 | 1021 | 656 | 780 | 12 5 | 750 |[S883
11-LEFS3200-7000] | 1041 | 1071 | 706 | 830 12 5 750 355
11-LEFS3200-75000 | 1091 | 1121 | 756 | 880 12 5 750 £33
11-LEFS320001-80001 | 1141 | 1171 | 806 | 930 | 14 6 900 ——
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Série 11-LEFS

Dimensions : Entrainement par vis a billes

11-LEFS40
6H9 (+g.030)
n x 06.6 prof. 6
N~
=
© v | | I
~ —F =
=
150
D x 150 (= E) 60 15
B
L (3.1)
13 86 A (distance de déplacement de la table : Course + 6) \e2 86 (223.5)
(90) Course (88) 90
Position de détection de phase Z du codeur Mte3) ] 61
2+1 2
4) ®| 3 e ‘
=== |= == 30
£ R ] [ I 1 ©
| ‘ 2
«©
P T J
12.9 Orifice du vide Rc1/8 8, M x0.7
prof. taraudage 8
4% M8 x 1.25 Cable codeur (07) (borne F.G.)
prof. taraudage 13 (170) Cable moteur (26)
Plan de référence pour 106
le montage du corps Note 1) 60
\ NS ©
- - - - Yo}
ﬁ 2] 2] 2] A —
9 X A
i \ | _|
O e ) © 8
~ 26H9 (+g.o30)
prof. 7
6H9 (+8.030)
Cable moteur (26) prof. 7
Cable de frein (4.5) Option du moteur : Avec frein
abl 7
Cable codeur (27) (253.5)
T $
Note 1) Lors du montage de l'actionneur a Il'aide du Dimensions (mm}
plan de référence pour le montage, ajustez la Modele _ L i A B n D E
hauteur de la surface ou de la goupille opposée Sans frein | Avec frein
sur 3 mm min. en raison du chanfreinage R. 11-LEFS400001-15000 564.5 | 594.5 156 328 4 — 150
(Hauteur recommandée : 5mm) 11-LEFS400101-2000] 6145 | 6445 | 206 | 378 6 2 300
Note 2) Plage de distance dans laquelle la table peut 11-LEFS4000-2500] 664.5 694.5 256 428 6 D) 300
se déplacer lorsqu'elle retourne a l'origine. 3 o
Veillez a ce que la piece montée sur la table ne 11-LEFS40010-3000) GAEES fantd L gl £ 2 S0l
géne pas les piéces et les équipements autour 11-LEFS40010-3500] 764.5 794.5 356 528 8 3 450
de la table. 11-LEFS400101-4000] 814.5 844.5 406 578 8 8 450
Note 3) Premiére position de détection de la phase 11-LEFS40011-4500] 864.5 894.5 456 628 8 3 450
Z, a partir de I'extrémité de course du coté 11-LEFS40011-500C] 9145 | 9445 | 506 | 678 | 10 4 600
moteur. 11-LEFS40000-550C] | 9645 | 9945 | 556 | 728 | 10 | 4 600
11-LEFS400101-6000] 1014.5 | 1044.5 606 778 10 4 600
11-LEFS40010-6500] 1064.5 | 1094.5 656 828 12 5 750
11-LEFS400101-7000] 1114.5 | 11445 706 878 12 5 750
11-LEFS400100-75000 | 1164.5 | 11945 | 756 | 928 | 12 5 750
11-LEFS40011-8000] 12145 | 1144.5 806 978 14 6 900
11-LEFS40011-85001 1264.5 | 1294.5 856 | 1028 14 6 900
11-LEFS40011-9000] 1314.5 | 1344.5 906 | 1078 14 6 900
11-LEFS40011-9500] 1364.5 | 1394.5 956 | 1128 16 7 1050
11-LEFS400101-100000 | 1414.5 | 1444.5 | 1006 | 1178 16 7 1050
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Actionneur électrique/Modele guidé
Entrainement par courroie

série LEFB

LEFB25, 32, 40

Pour passer commande

Servomoteur AC

C€

LEFB

40
° o

gType de moteur

54
o

S_

o

300

S

60 o

2|A1
6 o

e Pas équivalent

®

@ Course

O Taille
25

* Pour les moteurs S2 et S6, les suffixes de référence des contréleurs

compatibles sont S1 et S5 respectivement.

9 Modéle de contréleur

moteur et du frein sont de
méme longueur.

@ Longueur du cable E/S [m] "o

Symbole Type Sortie (W) [Taile dactionneur|Contréleur compatible| | S | 54 mm | 300 300 mm
32 s2* 100 25 LECSAL-S1 ] a a
40 s3 (gf(;;’sr”:n%‘ri;;ﬁ‘;) 200 32 Ceosass | @ Option du moteur 3000 3000 mm
S4 400 40 LECSA2-S4 — Sans option + Reportez-vous au tableau des courses compatibles.
@ rosiionce S6* 00| 25 | Lecscoiss . Arecten @ Type de cable o1 e
montage du moteur Lecss0-ss | (@) Longueur du cable — Sans cable
—  Montage par le haut Servomoteur AC LECSBLI-S7 — Sans cable S Cable standard
U S7 (Codeur absolu) 200 32 ::Eggggg; 2 °m R Cable robotique (cable flexible)
LECSB2.S8 5 5m Note 1) Les cables du moteqr et du
S8 400 40 LECSC2-S8 A 10 m codeur sont fournis. (Le
LECSS2-s8 + Les cables du codeur, du cable de frein est inclus

lorsque le moteur avec
I'option verrouillage est
sélectionné.)

Sans cable Note 2) La direction d'entrée du
Contréleur Tension d'alimentation|  Taille H | Sans céble (comecteur uiguemen) cable sta n d ard est
compatible V] 253240 1 15 « Compteur coté axe (B) ».
— Sans contréleur - ©® | ® | ® | 3 Lorsque « Sans programmation » est sélectionns pour le modéle de (Cf p-164 pourles détails)
A1l LECSA1-SO 100 a 120 e o — contrdleur, uniquement « — : Sans cable » peut étre sélectionns.
A2 LECSA2-SO 200 a 230 (I 2K J Veuillez vous référer & la page 161 si un cable E/S est requis. . .
Bi | LECSBI-SO 1002120 |@|®|— (options indiquées & cete page) Support de guide /Serie LEFG _
B2 LECSB2-S0] 200 & 230 o o o Un support de guide gst congu pour 1
: + Lorsque e type de controleur est sélectionn, le cable est inclus, ~ POUr Supporter des piéces présentant == -
C1 LECSC1-SO 100 a 120 o e | —| . . X R un porte-a-faux significatit.
C2 LECSC2-S 200 50 Sélectionnez le type de cable et la longueur de céble. ;
-SO 002230 | @ |® | ®| L) 5557 Cable standard (2 m) + controleur (LECSS?) &
S1 LECSS1-SO 100 a 120 o 0 — $2 : Cable standard (2 m)
S2 LECSS2-50 200 4230 LA 2K ] —: Sans cable et controleur
Tableau des courses compatibles @ : Standard /O : Fabriqué sur commande
300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 {1000 1100|1200 1300|1400 1500 1600|1700|1800|1900|2000 | 2500|3000
LEFB25| @ [ J [ J ([ J [ J [ J [ J [ J O [ J O O [ J O O O O [ J — —
LEFB32| @ [ J [ J o [ J [ J [ J [} O [ J O O [ J O O O O [} o —
LEFB40| © [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J O [ J O O [ J O O O O [ J [ J [ J

+ Consulter SMC pour toutes les courses non standard car elles sont produites en tant qu’exécutions spéciales.
Contréleur compatible

Modeéle de controleur

Version a entrées
impulsionnelles/Version a
positionnement

Version a entrées
impulsionnelles

Version CC-Link Direct

Modele SSCNET I

i~

o W
Série LECSA LECSC LECSS
Nombre de tableaux de points Jusqu'a7 — Jusqu'a 255 (2 stations occupées) —
Entrée impulsionnelle O ©) — —
Réseau compatible — — CC-Link SSCNET I

Codeur de controle

Codeur incrémental 17 bits

Codeur absolu 18 bits

Codeur absolu 18 bits

Codeur absolu 18 bits

Fonction communication

Communication USB

Communication USB, Communication RS422

Communication USB, Communication RS422

Communication USB

Tension d'alimentation [V]

100 & 120 VAC (50/60 Hz), 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Page de référence
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Actionneur électrique/Modéle guidé e
Entrainement par courroie Série LEFB

c 2@
o9
S o
KT
@3
s = " —
Caractéristiques S
(=]
>
LEFB25, 32, 40 Servomoteur AC 3 0
Modeéle LEFB25S3 LEFB32S3 LEFB40S$ 2l
300, 400, 500 300, 400, 500 2wl
PSR 600, 700, 800 600, 700, 800 2
900 1‘000 ’(1 100) 900, 1000, (1100) 900, 1000, (1100) €
Course [mm] Note 1) 1206 (130'0 1400) 1200, (1300, 1400) 1200, (1300, 1400) )
5 1500’ (1600’ 1700) 1500, (1600, 1700) 1500, (1600, 1700) e —
g (180(3 1900’) 2000 (1800, 1900), 2000 (1800, 1900), 2000 %
_5 ’ ’ 2500 2500, 3000 s
_‘g’ Charge [kg] Nete 2) [ Horizontal 5 15 25 % E
o | Vitesse max. [mm/s] 2000 2000 2000 = w
g Accélération/Décélération max. [mm/s2] | 20000 (reportez-vous a la page 116 pour plus dinformations concernant les limites correspondantes a la charge de travail et au rayon de capacité.) Nete ] |
_5. Répétitivité de positionnement [mm] +0.06 953
@ | Mouvement perdu [mm] Note 4) 0.1 max. é
‘% Pas de vis équivalent [mm] 54
g Résistance aux impacts/vibrations [m/s2] Note5) 50/20 ({o] e}
O | Type d'action Courroie g%
Type de guidage Guide linéaire L L
Plage de température d'utilisation [°C] 5a40 -
Plage d'humidité ambiante [% HR] 90 max. (sans condensation)
§ Taille & Sortie du moteur 100 W/CJ40 200 W/J60 \ 400 W/J60 (O]
o) Type de moteur Servomoteur AC (100/200 VAC) 6
'g Codeur Type de moteur S2, S3, S4 : Codeur incrémental 17 bits (Résolution : 131072 p/rév) (1T}
E Type de moteur S6, S7, S8 : Codeur absolu 18 bits (Résolution : 262144 p/rév) =l
2 | Consommation Horizontal 29 41 72
'g électrique [W] Nt ®) Vertical — — — -
5 | Consommation électrique en veille] Horizontal 2 2 2 o
'g pendant ['utilisation [W] Nete?) Vertical _ _ _ 8
8 Consommation électrique max. instantanée [W] Note ) 445 725 1275 -l
3 E Type Note 9) Frein activé par manque de courant —
:%% Effort de maintien [N] 27 54 110 <
2 o
"‘g £ | Consommation électrique & 20°C [W] Mo 10 6.3 7.9 7.9 o
§ s | Tension nominale [V] 24 %, (u‘j
Note 1) Consultez SMC car toutes les courses non standards et qui ne sont pas des commandes sont produites en tant qu’exécutions spéciales. |
Note 2) Pour plus de détails, reportez-vous au « Graphique du rapport charge—vitesse de la piece (guide) » en page 116. L
Note 3) L'accélération/décélération max. varie selon la charge. Consultez le « Graphique de charge/accélération/décélération » du catalogue. (
Note 4) Une valeur de référence pour la correction d'une erreur dans une opération réciproque.
Note 5) Résistance aux chocs : Aucun dysfonctionnement n'a été observé lors du test de I'actionneur avec un appareil de test de chute dans les directions
axiale et perpendiculaire sur la vis principale. (Test réalisé avec I'actionneur a I'état initial.) (2]
Résistance aux vibrations : Aucun dysfonctionnement n'a été observé lors des tests de balayage de fréquences de 45 a 2000 Hz. Test réalisé en h
direction axiale et perpendiculairement a I'axe de la vis. (Test réalisé avec l'actionneur a I'état initial.) 1
Note 6) Consommation électrique (contréleur inclus) lorsque I'actionneur est en fonctionnement. Q
Note 7) Consommation électrique en veille (contréleur compris) lorsque I'actionneur est arrété sur une position prédéfinie alors qu'il est en service. f’:j
Note 8) Consommation électrique maximum instantanée (contréleur inclus) lorsque I'actionneur est en fonctionnement. o
Note 9) Seulement lorsque I'option de moteur “Avec frein” est sélectionnée. g
Note 10) Tenir compte de la consommation électrique du frein dans la définition de I'alimentation électrique. S
Q
)
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série LEFB

Masse

Série LEFB25S[]
Course [mm] 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000 | 1100 | 1200 | 1300 | 1400 | 1500 | 1600 | 1700 | 1800 | 1900 | 2000
Type de| S2 3.00 | 3.25 | 3.50 | 3.75 | 4.00 | 4.25 | 4.50 | 4.75 | 5.00 | 5.25 | 5.50 | 5.75 | 6.00 | 6.25 | 6.50 | 6.75 | 7.00 | 7.25
moteur S6 3.06 | 3.31 | 3.56 | 3.81 | 4.06 | 4.31 | 4.56 | 4.81 | 5.06 5.56 | 5.81 | 6.06 | 6.31 | 6.56 | 6.81 | 7.06 | 7.31
Masse supplémentaire avec fren [kg] S2:0.2/S6:0.3

Série LEFB32S[]
Course [mm] 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 |1000 | 1100 | 1200 | 1300 | 1400 | 1500 | 1600 | 1700 | 1800 | 1900 | 2000 | 2500
Type de| S3 490 |5.25|5.60|5.95|6.30|6.65|7.00|7.35]|7.70|8.05|8.40|8.75|9.10 | 9.45 | 9.80 |{10.15/10.50|10.85|12.60
moteur S7 484|519 | 554|581 |6.24 659|694 |729|7.64|799 |834]|8.69|9.04]|939|9.74[10.09/10.44[10.79|12.54
Masse supplémentaire avec fren [kg] S3:0.4/S7:0.7

Série LEFB40S[]
Course [mm] 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 |1000 | 1100 | 1200 | 1300 | 1400 | 1500 | 1600 | 1700 | 1800 | 1900 | 2000 | 2500 | 3000
Type de| S4 7.10 | 7.55 | 8.00 | 8.45 | 8.90 | 9.35 | 9.80 |10.25(10.70|11.15/11.60|12.05|12.50{12.95|13.40|13.85(14.30|14.75|17.00|19.25
moteur S8 7.20 | 7.65 | 8.10 | 8,55 | 9.00 | 9.45 | 9.90 [10.35({10.80({11.25|11.70|12.15|12.60|13.05|13.50|13.95[14.40|14.85(17.10|19.35
Masse supplémentaire avec rein [vg] S4:0.7/S8:0.7
| Manipulation | Entretien
A\ Précaution A\ Attention

1. L'actionneur avec entrainement par courroie ne peut
pas étre utilisé verticalement pour des applications.

2. Si en utilisant un actionneur avec un entrainement
par courroie, des vibrations se produisent alors que
la plage de vitesse est respectée, cela peut étre di
aux conditions d'utilisation. Réajustez la vitesse

pour éviter les vibrations.

] Entretien

/A Attention

Fréquence des entretiens

Réalisez I'entretien selon les indications du tableau ci-dessous.

Fréquence Controle visuel

Controéle interne|Contrdle de la courroie|

Contréle quotidien avant|

mise en fonctionnement O -

Inspection tous les 6
mois/1000 km/5 O O O
millions de cycles:

# Choisissez en fonction de ce qui se produit le plus rapidement.

e Vérification de I'aspect extérieur
1. Vis desserrées, salissure anormale
2. Vérification des défauts et des jonctions de cables
3. Vibration, bruit

139
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« Eléments de contréle interne
1. Condition du lubrifiant sur les pieces mobiles.
2. Relachement ou jeu constaté des piéces fixes ou des vis de montage.

« Eléments de contrdle de la courroie

Arrétez immédiatement I'appareil et remplacez la courroie si
elle arrive en bas. De plus, vérifiez que I'environnement et
les conditions d'utilisation répondent aux exigences du produit.

. Le canevas des dents est usé.

La fibre de canevas s'effiloche. Le caoutchouc s'enleve et la
fibre blanchit. La forme des fibres est confuse.

. Le co6té de la courroie se détache ou s'use.

Le coin de la courroie s'arrondit et le fil effiloché se décolle.

. La courroie est coupée partiellement.

La courroie est coupée partiellement. Un corps étranger
(excepté les pieces coupées) pris dans les dents
endommage l'appareil.

. Ligne verticale sur les dents de la courroie

Défaut provoqué par le passage de la courroie sur la bride.

. Le caoutchouc a I'arriére de la courroie est mou et collant.

. L'arriére de la courroie est fissuré.




Construction

Actionneur électrique/Modéle guidé
Entrainement par courroie

LEFB25SIS
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Nomenclature
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= Modéle avec moteur & montage par le bas..

Nomenclature

N° Description Matiere Note N° Description Matiere Note

1 |Corps Alliage d'aluminium Anodisé 15 | Boitier Alliage d'aluminium Revétement

2 | Glissiéere 16 | Support du moteur Alliage d'aluminium Revétement

3 | Courroie 17 | Couvercle du moteur | Alliage d'aluminium Anodisé

4 | Support de courroie Carbon steel Chromé 18 | Fond arriere du moteur | Alliage d'aluminium Anodisé

5 | Stoppeur de courroie| Alliage d'aluminium Anodisé 19 | Butée de la bande Acier inox

6 |Table Alliage d'aluminium Anodisé 20 | Moteur

7 |Plaque d'obturation Alliage d'aluminium Anodisé 21 | Coussinet en caoutchouc NBR

8 | Butée de la bande externe | Résine synthétique 22 | Butée Alliage d'aluminium

9 | Boitier A Aluminium die-cast Revétement 23 |Bande externe Acier inox

10 | Support de poulie Alliage d'aluminium 24 | Roulement

11 | Axe de poulie Acier inox 25 | Roulement

12 | Poulie de retour Alliage d'aluminium Anodisé 26 |Entretoise Acier inox

13 | Poulie de moteur Alliage d'aluminium Anodisé 27 | Vis de réglage de la tension | Acier au chrome molybdéne Chromé

14 | Bride de retour Alliage d'aluminium Revétement 28 | Vis de fixation de la poulie | Acier au chrome molybdéne Chromé
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série LEFB

Model
Selection

|

LEFS

LEFB

[ Step Motor (Servo/24 VDC) / Servo Motor (24 VDC)]

(

LECA6
LECP6

LEC-G

W‘LECPA ‘LECP1

LEFS

AC Servo Motor

LEFB

LEFG‘LECSD‘

Precautions

pecific Product
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série LEFB

Construction
LEFB32/40SCIS

G2e

ui
I
13 3 ‘ T T
i Ay LIS i
= O ,/ @\
[ ! ﬂ : T E
D@ i l [
e = = o)
: : ’ \ A
o & o 6 B o
\\y ! \\ 7 (o] \ © / 6] /
P
;M‘ | (o] (0]
L] | © )
* Modéle avec moteur & montage par le bas.
Nomenclature Nomenclature
N° Description Matiere Note N° Description Matiere Note
1 |Corps Alliage d'aluminium Anodisé 15 | Bride de retour Alliage d'aluminium Revétement
2 | Glissiere 16 | Boitier Alliage d'aluminium Revétement
3 |Courroie 17 | Support du moteur Alliage d'aluminium Revétement
4 | Support de courroie Carbon steel Chromé 18 | Couvercle du moteur | Alliage d'aluminium Anodisé
5 | Stoppeur de courroie| Alliage d'aluminium Anodisé 19 |Fond arriére du moteur | Alliage d'aluminium Anodisé
6 |Table Alliage d'aluminium Anodisé 20 |Butée de la bande Acier inox
7 |Plaque d'obturation Alliage d'aluminium Anodisé 21 | Moteur
8 | Butée de la bande externe | Résine synthétique 22 | Coussinet en caoutchouc NBR
9 |[Bloc Alliage d'aluminium Revétement 23 | Bande externe Acier inox
10 | Couvercle du bloc d'extrémité 24 | Roulement
11 | Support de poulie Alliage d'aluminium 25 | Roulement
12 | Axe de poulie Acier inox 26 | Roulement
13 | Poulie de retour Alliage d'aluminium Anodisé 27 | Vis de réglage de la tension | Acier au chrome molybdene Chromé
14 | Poulie de moteur Alliage d'aluminium Anodisé
141
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Actionneur électrique/Modéle guidé

Entrainement par courroie Série LEFB

c 2@
o9
© o
KT
@3
. . ~ . —
Dimensions : Entrainement par courroie P
o
pY pY >
LEFB25 / Modéle avec moteur a montage par le haut 2 e
3L
n x 94.5 SH9 (BODZS ) ‘é w
: < prof. 3 g |
@
| T e 1 sl
S
170 g
D x 170 (= E) 25( 3 % m
S|
B < | W
8|
2
[=}
L =
10 (109) A (distance de déplacement de la table) Note2) 52 75 (1.4)
(112) Course 55 S Vis de réglage de tension de la courroie (oo}
o (M3 : Surplats 2.5) <o
), Il Position de détection de phase Z du codeur Neted3) | 1.3£15 3 0o
LLJ L
Cable codeur (27) |
! Cable moteur (26)
% ™|
9| o a 2l M4 x 0.7 38 Q
! %l N prof. taraudage 8 ! (&)
it e—riny = T (bome F.G.) 4 w
at % S
[a\)
w|w| 6
@3H9 (1902 Sl E
A 0 (102) 58 O
Plan de référence pour Note 1) 4 xM5x0.8 64 I'_IlJ
le montage du corps prof. taraudage 8.5 45
O © I
\ B - _ B 0 . &
° ©
= — ok E
H o (o3 — = o
1 +0.025 w
o5l || 3H9 (100%5) =l
prof. 3
P——
i
Option du moteur : Avec frein 1T}
75 1.4 Q -~
) (14 |Q
' >
x - —
IS
o
c
. . 3
Dimensions [mm] ; [01]
Course L A B n D E Cable codeur (97) h
300 552 306 467 6 2 340 Cable moteur (26) = |
400 652 406 567 8 8 510 d IS
500 752 506 667 8 3 510 =0
600 852 606 767 10 4 680 | Cable de frein (94.5) L
700 952 706 867 10 4 680 : O
800 1052 806 967 12 5 850 E ® (7))
900 1152 906 1067 14 6 1020 O
1000 1252 1006 1167 14 6 1020 L_IIJ
1100 1352 1106 1267 16 7 1190 —
1200 1452 1206 1367 16 7 1190 0]
1300 1552 1306 1467 18 8 1360 Note 1) Lors du montage de I'actionneur a I'aide du plan de référence pour le montage, [T
1400 1652 1406 1567 20 9 1530 ajustez la hauteur de la surface ou de la goupille opposée sur 3 mm min. en w
1500 1752 1506 1667 20 9 1530 raison du chanfreinage R. (Hauteur recommandée : 5mm) -~
1600 1852 1606 1767 22 10 1700 Note 2) Plage de distance dans laquelle la table peut se déplacer lorsqu'elle ————
1700 1952 1706 1867 20 10 1700 retourne a l'origine. Veillez a ce que la piece montée sur la table ne géne LD
1800 2052 1806 1967 24 11 1870 pas les pieces et les équipements autour de la table. -%_g-—g
1900 2152 1906 2067 24 1 1870 Note 3) Premié:je pcisiltion de détection de la phase Z, a partir de I'extrémité de §"§‘g_
2000 | 2252 | 2006 | 2167 | 26 12| 2040 course du ¢oté moteur. (2"

O
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série LEFB

Dimensions : Entrainement par courroie

LEFB25U / Modéle avec moteur a montage par le bas

3H9 (+DO.025 )

n x g4.5
prof. 3
X P~
® - - - - - - =
<
o
170
D x 170 (= E) 25( 3
B
L
10 (109) A (distance de déplacement de la table) Note2) 52 75 (1.4)
(112) Course 55
(3),||,_Position de détection de phase Z du codeur Nete %) 3+1.5 58
0o M4 x0.7 38
- - 1N prof. taraudage 8
e S p— 0 —0 (bome F.G.) it J
oo -
8\
i & w| v 6 |
o @tz o ,
S © Vis de réglage de la tension
I Cable codeur (97) = =~ (M3 : Surplats 2.5)
‘ Cable moteur (26) I
T
0.025 9
+0. N
@3H9 (120%%) (102) o
prof. 3 o4
Plan de référence pour 4xM5x0.8
le montage du corps Nete 1) prof. taraudage 8.5 45

. 50

[o0]
[se]

e —
— —— TR

T 4

g 3H9 (10925 )
prof. 3
Option du moteur : Avec frein
75 (1.4)
s
Cable de frein (4.5)
Dimensions [mm] | Cable codeur (27)

Course L A B n D E — o
300 552 306 467 6 2 340 1 R . g
400 652 | 406 567 8 3 510 Cable moteur (06) i g
500 752 506 667 8 3 510 ~
600 852 606 767 10 4 680 !

700 952 706 867 10 4 680 |
800 1052 806 967 12 5 850 i
900 1152 906 1067 14 6 1020 N
1000 1252 1006 1167 14 6 1020 ol
1100 1352 1106 1267 16 7 1190
1200 1452 1206 1367 16 7 1190
1300 1552 1306 1467 18 8 1360 Note 1) Lors du montage de l'actionneur a l'aide du plan de référence pour le
1400 1652 1406 1567 20 9 1530 montage, ajustez la hauteur de la surface ou de la goupille opposée sur 3
1500 1752 1506 1667 20 9 1530 mm min. en raison du chanfreinage R. (Hauteur recommandée : 5mm)
1600 1852 1606 1767 22 10 1700 Note 2) Plage de distance dans laquelle la table peut se déplacer lorsqu'elle
1700 1952 1706 1867 22 10 1700 retourne a l'origine. Veillez a ce que la piece montée sur la table ne géne
1800 2052 1806 1967 24 11 1870 pas les piéces et les équipements autour de la table.
1900 2152 1906 2067 24 11 1870 Note 3) Premiére position de détection de la phase Z, a partir de I'extrémité de
2000 2252 | 2006 2167 26 12 2040 course du coté moteur.
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Actionneur électrique/Modéle guidé

Dimensions : Entrainement par courroie

Entrainement par

courroie

Série LEFB

LEFB32 / Modéle avec moteur a montage par le haut

5H9 (+00.030 )

n x 5.5 prof. 5
©
o - - - - - o o o o
()
200
D x 200 (= E) 15| 5
B
L
(5) 64 (62) A (distance de déplacement de la table) Note 2) 62 96 (1.4)
(65) Course 65 ™
| B position de detection de phase Z du codeur Nte3) /] | 3£1.5 <
‘ Cable codeur (27)
Cable moteur (26) !
= o
r [o0]
° g 48
‘ g8 <
| T i i P90
& P
NEEN 8 S
| (]
\
Vis d | del i 0
@5HQ (+0-030 is de réglage de la tension
prof+0) (17202) (M4 : Surplats 7)
Plan de référence pour 4 x M6 x 1
le montage du corpsNote 1) prof. taraudage 9.9 42
o <
- - - ._© - . ~
[ O
Ty
. B B B T ] [ __E
© | [
[o}
M4 x 0.7 8 2 5H9 (»60.030 )
prof. taraudage 8 prof. 5
(borne F.G.)
Option du moteur : Avec frein
96 (1.4)
|
o
. . |
Dimensions [mm]
Course L A B n D E ‘
300 590 306 430 6 2 400 | Cable codeur (27)
400 690 406 530 6 2 400 R
Cable moteur (26)
500 790 506 630 8 3 600 W ©
600 890 606 730 8 3 600 Q 2
700 990 706 830 10 4 800 Cable de frein (94.5) =~
800 1090 806 930 10 4 800 =
900 1190 906 1030 12 5 1000 =
1000 1290 | 1006 | 1130 12 5 1000 Sl ﬁ
1100 1390 1106 1230 14 6 1200 :
1200 1490 1206 1330 14 6 1200
1300 1590 1306 1430 16 7 1400
1200 LEI0 10 LoD e Z 1200 Note 1) Lors du montage de l'actionneur a l'aide du plan de référence pour le
1500 1790 1506 1630 18 8 1600 montage, ajustez la hauteur de la surface ou de la goupille opposée sur 3
1600 1890 1606 1730 18 8 1600 mm min. en raison du chanfreinage R. (Hauteur recommandée : 5mm)
1700 1990 1706 1830 20 9 1800 Note 2) Plage de distance dans laquelle la table peut se déplacer lorsqu'elle
1800 2090 1806 1930 20 S 1800 retourne a l'origine. Veillez a ce que la piece montée sur la table ne géne
1900 2190 1906 2030 22 10 2000 pas les piéces et les équipements autour de la table.
2000 22900 2006 2130 D) 10 2000 Note 3) Premiére position de détection de la phase Z, a partir de I'extrémité de
2500 2790 | 2506 | 2630 28 13 2600 course du coté moteur.
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série LEFB

Dimensions : Entrainement par courroie

LEFB32U / Modéle avec moteur a montage par le bas

5H9 (+00.030 )

n x85.5 prof. 5
©
©
200
D x 200 (= E) _[15]] .5
B
L
(5) 64 (62) A (distance de déplacement de la table) Note 2) 62 96 (1.4)
(65) Course 65
(), Il Position de détection de phase Z du codeur Noeted) /|| (3 1.5 70
48
o ©
¢
fE T 1 1 iy
p
u"{; ' o
| (]
o] ‘ Vis de réglage de la tension
&l 2 (M4 : Surplats 7)
o
Cable codeur (27) g
Cable moteur (26) ‘
1
&
5HQ (+0:030 8
grof. 5( ° ) (122)
Plan de référence pour 4 x M6 x 1 70
le montage du corps Nete ) prof. taraudage 9.9 42
N . . RN 3
[ o <) I
S
i B _ _ B T | EL
© \ | In
ro) ro) 1]
M4fxtO.7 _ . 8 um) 5H9 (+é).oao )
prof. taraudage 5
(borne F.G.) pro
Option du moteur : Avec frein
96 (1.4)
Dimensions [mm] il
Course L A B n D E !
300 590 306 430 6 2 400 =
400 690 406 530 6 2 400
500 790 506 630 8 3 600 . ) =
600 890 | 606 | 730 8 3 600 ~Cable de frein (04.5) =z
700 990 706 830 10 4 800 Céble codeur (27) 1~
800 1090 806 930 10 4 800 ‘ Céable moteur (26) =
900 1190 906 1030 12 5 1000
1000 1290 1006 1130 12 5 1000
1100 1390 1106 1230 14 6 1200 1
1200 1490 1206 1330 14 6 1200 a3
1300 1590 1306 1430 16 7 1400 =
1400 1690 1406 1530 16 7 1400
1500 1790 1506 1630 18 8 1600 Note 1) Lors du montage de l'actionneur a I'aide du plan de référence pour le
1600 1890 1606 1730 18 8 1600 montage, ajustez la hauteur de la surface ou de la goupille opposée sur 3 mm
1700 1990 1706 1830 20 9 1800 min. en raison du chanfreinage R. (Hauteur recommandée : 5mm)
1800 2090 1806 1930 20 9 1800 Note 2) Plage de distance dans laquelle la table peut se déplacer lorsqu'elle
1900 2190 1906 2030 25 10 2000 retourne a l'origine. Veillez a ce que la piece montée sur la table ne gene
pas les piéces et les équipements autour de la table.
ol el Z10E 220 Z2 L 2100 Note 3) Premiere position de détection de la phase Z, a partir de I'extrémité de
2500 2790 2506 2630 28 13 2600 course du coté moteur.
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Di

Actionneur électrique/Modéle guidé
Entrainement par courroie

ensions : Entrainement par courroie

Série LEFB

LEFB40 / Modéle avec moteur a montage par le haut

N x 96.6

6H9 (+00.030 )

O

SVC

Sélection
u modeéle

;

l

LEFS

146

o
o
>
&
3
~ prof. 6 8
o
3
A
e : 5
S
S
(=}
200 %
D x 200 (= E) 60 5 -0
S|
B -« | LWL
L g1
(6) 66 (86) A (distance de déplacement de la table) Note 2) 86 97.5 (1.4) é
(89) Course 89 = e —
(s
(ORI Position de détection de phase Z du codeur Note 3) - . 841.5 ©0w©
<
00O
: i LLJ L
|
S
Y 61
3 Q
o ® |.o_ H -
ye Jo] f /r ol
Cable moteur (26) Vis de réglage de la tension -
. 26H9 (*0‘:\030 ) (M5 : Surplats 8) 9% o
Cable codeur (27) orof. 7 (170) 8
Plan de référence pour 4xM8x1.25 106 Cable codeur (27) -
le montage du corps Note 1) prof. taraudage 13 60
< © Cable moteur (26) —
_ _ _ _ N~ n
| o [9) <
ﬁ \?\ A4 g m
- o ' 4
| © [0} < L3
M4 x 0.7 8 ~ é(g (+o.oso ) e G—
prof. taraudage 8 o 70
(borne F.G.) prot.
- - w
Option du moteur : Avec frein h
97 (1.4) |
Cable\moteur (26) e 2
o 5
— 2
o
Dimensions [mm] 5
Course L A B n D E §
300 641.5 306 478 6 2 400 m
400 7415 | 406 578 6 2 400 h
500 841.5 506 678 8 3 600 | |
600 941.5 606 778 8 3 600 @E ;\ g
700 1041.5 706 878 10 4 800 |
800 1141.5 806 978 10 4 800 //‘ L
900 1241.5 906 1078 12 5 1000 il O
1000 13415 | 1006 | 1178 12 5 1000 Eg@ C N
1100 1441.5 1106 1278 14 6 1200 ® E O
1200 1541.5 1206 1378 14 6 1200 ; I'_IIJ
1300 [ 1641.5 | 1306 | 1478 16 7 1400 Cable de frein (04.5) =
1400 1741.5 1406 1578 16 7 1400 CW 0]
1500 1841.5 1506 1678 18 8 1600 — L
1600 19415 1606 1778 18 F) 1600 Note 1) Lors du montage de I'actionneur a I'aide du plan de référence pour le w
- montage, ajustez la hauteur de la surface ou de la goupille opposée sur 3 mm |
1700 2041.5 1706 1878 20 9 1800 min. en raison du chanfreinage R. (Hauteur recommandée : 5mm)
1800 2141.5 1806 1978 20 9 1800 Note 2) Plage de distance dans laquelle la table peut se déplacer lorsqu'elle
1900 2241.5 | 1906 2078 22 10 2000 retourne a l'origine. Veillez & ce que la piéce montée sur la table ne géne g §-5
2000 2341.5 2006 2178 22 10 2000 pas les pieces et les équipements autour de la table. gg‘g
2500 2841.5 2506 2678 28 13 2600 Note 3) Premiere position de détection de la phase Z, & partir de I'extrémité de §g s
3000 | 33415 | 3006 | 3178 32 15 3000 course du c4té moteur. (2"



série LEFB

Dimensions : Entrainement par courroie

LEFB40U / Modéle avec moteur a montage par le bas
6H9 (+00.030 )

N x 06.6
~ prof. 6
© - - - - - - - . -
~
200
D x 200 (= E) 60 5
B
L
(6) 66 (86) A (distance de déplacement de la table) Note 2) 86 97.5 (1.4)
(89) Course 89 90
(3),]|_ Position de détection de phase Z du codeur V'3 7}| 3 +1.5 61
9 Q|
@EB ol 8 % .
i ‘ o ©
bl ke . \
‘ 2 =
_ =
o)
i
[ | I
Céble codeur (27) 06H9 (1000 ) =
Cable moteur (26) prof. 7 (170) -
Plan de référence pour 4xM8x1.25 106 Vis de réglage de la tension
le montage du corps Note 1) prof. taraudage 13 60 (M5 : Surplats 8)
] ) ) X B
o ] - jﬁ
ﬁ T\ k4
- Q $ ! #
| @ [0} L L)
8 ~I
M4 x 0.7 6H9 (+o.oao )
prof. taraudage 8 prof 70
(borne F.G.) '
Option du moteur : Avec frein
Cable de frein (24.5) 97 (1.4)
B . e ——— N j
Dimensions [mm] @Qj@ ]
o|e
Course L A B n D E @ i
300 641.5 306 478 6 2 400 =
400 741.5 406 578 6 2 400 ‘
500 841.5 506 678 8 3 600 E o
600 941.5 606 778 8 3 600 8
700 10415 | 706 878 10 4 800 gl <
800 1141.5 806 978 10 4 800 =
900 1241.5 906 1078 12 5 1000 !
1000 1341.5 1006 1178 12 5 1000
1100 1441.5 1106 1278 14 6 1200
1200 1541.5 1206 1378 14 6 1200 ‘
1300 1641.5 1306 1478 16 7 1400 /Cable codeur (97) g
1400 1741.5 1406 1578 16 7 1400 Gable moteur (o6) ~
1500 1841.5 | 1508 1678 18 8 1600 Note 1) Lors du montage de l'actionneur & l'aide du plan de référence pour le
1600 ESHES 606 s I o 1600 montage, ajustez la hauteur de la surface ou de la goupille opposée sur
1700 2041.5 1706 1878 20 9 1800 3 mm min. en raison du chanfreinage R. (Hauteur recommandée : 5mm)
1800 2141.5 | 1806 1978 20 9 1800 Note 2) Plage de distance dans laquelle la table peut se déplacer lorsqu'elle
1900 2241.5 1906 2078 22 10 2000 retourne a l'origine. Veillez a ce que la piece montée sur la table ne géne
2000 2341.5 2006 2178 22 10 2000 pas les piéces et les équipements autour de la table.
2500 28415 2506 2678 o8 13 2600 Note 3) Premiere position de détection de la phase Z, a partir de I'extrémité de
3000 | 33415 | 3006 | 3178 | 32 15 | 3000 course du coté moteur.
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Servomoteur CA

Type a entrée impulsionnelle/

Type a positionnement

Mr'

'i muum\wm

Codeur incrémental

Serie LECSA

Bus CC-Link

Codeur absolu

Séerie LECSC

Série LECS[ ]

O

Codeur absolu

Serie LECSB

Bus SSCNET Il

Codeur absolu

Serie LECSS

Type a entrée impulsionnelle :

148

24 VDC
( ) Sélection
} du modele

I

LEFB

[ Moteur pas a pas (Servo/24 VDC) / Servomol

[

LECA6
LECP6

‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

I
LEFS ]

Servomoteur AC

LEFB

%

‘ LEFG jReisim




Se rvom Ote ur CA Tension d'alimentation

1004120 Vca
200 a 230 Vca

série LECS[ |

(T EICIG NG 100/200/400 W

série LECSA (Entrée impulsionnelle/positionnement)
= gl
GE, w I ‘ ’ Jusqu'a 7 points de positionnement par tableau
‘o a.l. ; f Type d'entrée : Entrée impulsionnelle
":’ !,! 3 wm Codeur : Codeur incrémental 17 bits (Résolution : 131072 impulsions/rév)
- bl |
o uf H”HHHW : Entrée paralléle : 6 entrées
= =l Sortie paralléle : 4 sorties
h —
——
)
série LECSB (Entrée impulsionnelle)
._’ -
-
| N o
(e Type d'entrée : Entrée impulsionnelle
i Codeur : Codeur absolu 18 bits (Résolution : 262144 impulsions/rév)
1L . Entrée paralléle : 10 entrées
: i Sortie paralléle : 6 sorties
= |
—":qll i/
série LECSC (Type CC-Link)
3 CC
(o] =T
(7] . . . . .
o] Paramétrage des données de positionnement/données de vitesse L Ink
: et marche/arrét de fonctionnement
g Positionnement jusqu'a 255 tableaux de points (pour 2 stations occupées)
L Jusqu'a 32 commandes de connexion (pour 2 stations occupées)
avec communication CC-Link
Protocole compatible : CC-Link (Ver. vitesse de communication max. 1.10 : 10 Mbps)
Codeur : Codeur absolu 18 bits (Résolution : 262144 impulsions/rév)
Série LECSS (Type SSCNET I1)
|
||“ Compatible avec Mitsubishi Electric’(systéme servo)
] Le céablage réduit et le cable optique SSCNET lll pour le cable optique
SSCNET lll avec connexion instantanée produit une résistance avancée aux parasites
Jusqu'a 16 commandes de connexion a la communication SSCNET Il
Protocole compatible : SSCNET Il
(communication optique haute vitesse, vitesse de communication max. bidirectionnelle : 100 Mbps)
Codeur : Codeur absolu 18 bits (Résolution : 262144 impulsions/rév)
——
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Servomoteur CA
Codeur incrémental

Sér i e LE CSA (Entrée impulsionnelle/positionnement)

Codeur absolu

série LECSB/LECSC/LECSS

Pour passer commande

(Entrée impulsionnelle)

Controleur

LECS

A

1

(CC-Link)

S1 i

C€

(SSCNET Ill)

1)

l . |I l i
Type de commande L
A| Entrée impulsionnelle/positionnement LECSA LECSB LECSC LECSS
(Codeur incrémental)
B Entrct:éedimplllzionlne”e Modéle de moteur compatible
(Codeur absolu) Symbole Type Capacité Codeur
c c (?C'L";k | S1 Servomoteur CA (S2) 100 W
(Codeur absolu) S3 Servomoteur CA (S3) 200 W Incrémental
S CS(?CNE:; ”'I S4 Servomoteur CA (S4)* 400 W
(Codeur absolu) S5 Servomoteur CA (S6) 100 W
Tension d’alimentation ¢ S7 Servomoteur CA (S7) 200 W Absolu
TT700 5 120 Voa. 5060 Hz S8 Servomoteur CA (S8)* 400 W
2200 & 230 Vca’ 50/60 Hz = Uniquement disponible pour les tension d alimentation “200 a 230 Vca”.
Dimensions
LECSALI Pour LECSA[1-S1,S3 Pour LECSA[-S4
135 -
M 40 2xtrou de fixation 6 50
T (Epaisseur de surface d'appui 5) | Episseur de urface dappui5)
] 5 il
=)0000000000000 T M| e
17 ene . 17 enei
1 N1
. CNP2 . CNP2
g g iy
1 | cNi CNi1
™ CN3 ¥
E = CN2 - cN2 |Nom du connecteur Description
= M~ onnecteur de signa
d = d CN1 C d | E/S
- . i CN2 Connecteur codeur
© 6 CN3 Connecteur de communication USB
CNP1 Connecteur d'alimentation du circuit principal
CNP2 Connecteur dalimentation du circuit de contréle
LECSB[]
135 (pour LECSBLI-SS, S7) Trou de fixation 06 40
| 170 (pour LECSBL)-S8) (Epaisseur de surface d'appui 4) 6
—0 i il ©
f j I | 2 Lo
oNpPi | - % che
I, il
! 3 1 m
A cNP2 | =T - —
,”oi’ NE ot @ @ Nom du connecteur Description
: | f CN1 Connecteur de signal E/S
M\ . CN2 Connecteur codeur
] L5 | one CN3 Connecteur de communication RS-422
= HHH ” L o CN4 Connecteur de batterie
] F] 0 li CN4 CN5 Connecteur de communication USB
h = q- © e CN6 Connecteur analogique du moniteur
U JU0oTo0D 6 CNP1 Connecteur d'alimentation du circuit principal
S _ CNP2 | Connecteur d'alimentation du circuit de controle
«1 Batterie comprise. Batterie E CNP3 | Connecteur d'alimentation servomoteur
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Série LECSL ]

Dimensions

LECSCO

A —— e

T

135 (pour LECSCLI-S5, S7)
170 (pour LECSC[I-S8)

40

2 X 06
(Epaisseur de surface d’appui 4) [

[
—
—
—
I\
lol

CN5
| SN

168
156

LECSSO

151

135 (pour LECSSLI-S5, S7)
170 (pour LECSC[-S8)

+ Batterie comprise

40

2x 06
(Epaisseur de surface d’appui 4) l

K | —1 3

[ —
—
—_—
—
N\
lol

CN5
|~

CNP1

CN3
| e

CNP2

CN1A

168
156

CNP3 CN1B

CN2
| =<

q!

CN4

| ——

F Batterie™

+ Batterie comprise

SeveE

Nom du connecteur

Description

CN1

Connecteur CC-Link

CN2 Connecteur codeur
CN3 Connecteur de communication RS-422
CN4 Connecteur de batterie
CN5 Connecteur de communication USB
CN6 Connecteur de signal E/S
CNP1 Connecteur d'alimentation du circuit principal
CNP2 Connecteur d'alimentation du circuit de controle
CNP3 Connecteur d'alimentation servomoteur
Nom du connecteur Description
Connecteur d'axe avant du
CN1A | C3ble optique SSCNET i
Connecteur d'axe arriére du
CN1B cable optique SSCNET llI
CN2 Connecteur codeur
CN3 Connecteur de signal E/S
CN4 Connecteur de batterie
CN5 Connecteur de communication USB
CNP1 Connecteur d'alimentation du circuit principal
CNP2 | Connecteur d'alimentation du circuit de controle
CNP3 |Connecteur d'alimentation servomoteur




Servomoteur CA Série LE CSI:'

82
Caractéristiques s
>
Série LECSA Slen
Modele LECSA1-S1 LECSA1-S3 LECSA2-S1 LECSA2-S3 LECSA2-S4 ‘é h
Capacité de moteur compatible [W] 100 200 100 200 400 S|
Codeur compatible Coldeur i_ncrémental 17 b’its i
(Résolution : 131072 p/rév) g
) .| Tension de pui 1ce [V] Monophasé 100 a 120 Vca (50/60 Hz) Monophasé 200 a 230 Vca (50/60 Hz) E (—
Agp;:;t;"at:g" Plage de tension admissible [V] Monophasé 85 a 132 Vca Monophasé 170 a 253 Vca E
Courant nominal [A] 3.0 5.0 1.5 2.4 \ 4.5 3 m
. .| Tension nominale [V] 24 Vcc ™
l:l;n;ir:;gfen Plage de tension admissible [V] 21.6 4 26.4 Vce é Iﬂ
Courant nominale [A] 0.5 5
Entrée parallele 6 entrées é -
Sortie paralléle 4 sorties
Fréquence d'impulsion d'entrée max. [pps] 1 M (récepteur différentiel), 200 k (avec collecteur ouvert) ©Ow©
Réglage de la plage de positionnement [impulsion] 0 a +65535 (unité de commande d'impulsions) <0
. Erreur excessive +3 rotations 00
Fonction —— - > - wiwl
Limite de couple Configuration des paramétres |
Communication Communication USB
Plage de température d'utilisation [°C] 0 a 55 (hors-gel) o
Plage d'humidité ambiante [% HR] 90 max. (sans condensation) 1
Plage de température de stockage [°C] -20 a 65 (hors-gel) 8
Plage d'humidité de stockage [% HR] 90 max. (sans condensation) -
Résistance d'isolation [MQ] Entre le boitier et SG : 10 (500 Vcc)
Masse [g] 600 \ 700 -
o
Série LECSB (u.j
Modele LECSB1-S5 LECSB1-S7 LECSB2-S5 LECSB2-S7 LECSB2-S8 -l
Capacité de moteur compatible [W] 100 200 100 200 400 I
. odeur olu 18 bit
Codeur compatible (Résolu%one: 2623844L;m§utl)si?)ns/rév) ?<5
. . ) 5 Triphasé 200 a 230 Vca (50/60 Hz
— Tension de puissance [V] | Monophasé 100 a 120 Vca (50/60 Hz) Mon’())phasé 200 & 230 Vca(1 (50/60 H)z) I._IIJ
principale | ariation de tension admissible v Monophasé 85 a 132 Vca M-(I;';:f)gisai; 71(;(? :‘235:;/ SI?:a —
Courant nominal [A] 3.0 [ 5.0 0.9 1.5 [ 2.6
Alimentation Tension d'alimentation de contréle [V] | Monophasé 100 a 120 Vca (50/60 Hz) Monophasé 200 a 230 Vca (50/60 Hz) f.’l.)
de contréle | Variation de tension admissible [V] Monophasé 85 & 132 Vca Monophasé 170 & 253 Vca w
Courant nominal [A] 0.4 0.2 o |
Entrée paralléle 10 entrées <
Sortie paralléle 6 sorties 2
Fréquence d'impulsion d'entrée max. [pps] 1 M (récepteur différentiel), 200 k (avec collecteur ouvert) g (
Réglage de la plage de positionnement [impulsion] 0 a £10000 (unité d'impulsions de commande) E
Fonction Erreur excessive =3 rotations @ m
Limite de couple Configuration des paramétres ou configuration d'entrée analogique externe (0 a 10 Vcc) LL
Paramétres de communication Communication USB, Communication RS422*" I'_I|J
Plage de température d'utilisation [°C] 0 a 55 (hors-gel)
Plage d'humidité ambiante [% HR] 90 max. (sans condensation) -
Plage de température de stockage [°C] -20 a 65 (hors-gel)
Plage d'humidité de stockage [% HR] 90 max. (sans condensation) %
Résistance d'isolation [MQ] Entre le boitier et SG : 10 (500 Vcc) (&)
Masse [g] 800 1000 liIJ
#1 La communication USB et la communication RS422 ne peuvent pas étre réalisées en méme temps.
(O]
LL
Ll
-l
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Série LECS! |

Caractéristiques
Série LECSC
Modeéle LECSC1-S5 LECSC1-S7 LECSC2-S5 LECSC2-S7 LECSC2-S8
Capacité de moteur compatible [W] 100 200 100 200 400

Codeur compatible

Codeur absolu 18 bits
(Résolution : 262144 impulsions/rév)

Tension d’alimentation [V]

Monophasé 100 a 120 Vca Triphasé 200 a 230 Vca (50/60 Hz)
(50/60 Hz) Monophasé 200 a 230 Vca (50/60 Hz)

Alimentation
principale | Variation de tension admissible [V] Monophasé 85 a 132 Vca Triphasé 170 & 253 Vca, monophasé 170 a 253 Vca
Courant nominal [A] 3.0 [ 5.0 0.9 [ 1.5 [ 2.6
. - . A Monophasé 100 a 120 Vca Monophasé 200 a 230 Vca
Alimentation Tension d'alimentation de contréle [V] (50/60 Hz) (50/60 Hz)
decontrdle |"yariation de tension admissible [V] Monophasé 85 & 132 Vca Monophasé 170 a 253 Vca
Courant nominal [A] 0.4 0.2
Protocole compatible (version) Communication CC-Link (Ver. 1.10)
Cable de connexion Cables conforme de CC-Link Ver. 1.10 (cable de paire pliée 3 fils blindé) *!
Nombre de station a distance 1a64
Caractéisiques | | ongueur Vitesse de eommunication 16 kbps 625 kbps 2.5 Mbps 5 Mbps 10M
de communication - Longueur du cable globale max. [m] 1200 900 400 160 100
du cable - :
Longueur du cable entre les stations [m] 0.2 min.

Zone d'occupation E/S
(Entrées/Sorties)

1 station occupée (E/S a distance 32 points/32 points)/(registre a distance 4 mots/4 mots)
2 station occupée (E/S a distance 64 points/64 points)/(registre a distance 8 mots/8 mots)

Nombre de commandes connectables

Jusqu'a 42 (lorsqu'une station est occupée par une commande), jusqu'a 32 (lorsque deux stations
sont occupées par une commande), lorsqu'il n'y a que des stations de dispositifs a distance.

Entrée de registre a distance

Disponible avec communication CC-Link (2 stations occupées)

Méthode de | Entrée de n° de tableau de points

commande

Disponible avec communication CC-Link, communication RS-422
Communication CC-Link (1 station occupée) : 31 points
Communication CC-Link (2 stations occupées) : 255 points
Communication RS-422 : 255 points

Entrée de positionnement de I'indexeur

Disponible avec communication CC-Link
Communication CC-Link (1 station occupée) : 31 points
Communication CC-Link (2 stations occupées) : 255 points

Parameétres de communication

Communication USB, Communication RS422 2

Plage de température d'utilisation [°C]

0 a 55 (hors-gel)

Plage d'humidité ambiante [% HR]

90 max. (sans condensation)

Plage de température de stockage [°C]

-20 a 65 (hors-gel)

Plage d'humidité de stockage [% HR]

90 max. (sans condensation)

Résistance d'isolation [MQ]

Entre le boitier et SG : 10 (500 Vcc)

Masse [g]

800 1000

=1 Si le systeme comprend les cébles conformes de versions CC-Link 1.00 et 1.10, les caractéristiques 1.00 sont appliquées aux extensions de céble et la longueur de cable entre stations.
%2 La communication USB et la communication RS-422 ne peuvent pas étre réalisées en méme temps.

Série LECSS

Modele

LECSS1-S5 LECSS1-S7 LECSS2-S5 LECSS2-S7 LECSS2-S8

Capacité de moteur compatible [W]

100 200 100 200 400

Codeur compatible

Codeur absolu 18 bits
(Résolution : 262144 impulsions/rév)

Tension de puissance [V] Monophasé 100 a 120 Vca Triphasé ?OO a ?30 Vca (50/60 Hz)
Alimentation (50/60 Hz) Monophasé 200 a 230 Vca (50/60 Hz)
principale Variation de tension admissible [V] Monophasé 85 a 132 Vca Triphasé 170 & 253 Vica, monophasé 170 & 253 Vca
Courant nominal [A] 3.0 5.0 0.9 [ 1.5 [ 2.6
- . R Monophasé 100 a 120 Vca Monophasé 200 a 230 Vca
Alimentation Tension d'alimentation de contrdle [V] (50/60 Hz) (50/60 Hz)
de contrdle Plage de tension admissible [V] Monophasé 85 a 132 Vca Monophasé 170 a 253 Vca
Courant nominal [A] 0.4 0.2
Protocole compatible SSCNET Ill (communication optique haute vitesse)
Parameétres de communication Communication USB
Plage de température d'utilisation [°C] 0 a 55 (hors-gel)
Plage d'humidité ambiante [% HR] 90 max. (sans condensation)
Plage de température de stockage [°C] -20 a 65 (hors-gel)
Plage d'humidité de stockage [% HR] 90 max. (sans condensation)
Résistance d'isolation [MQ] Entre le boitier et SG : 10 (500 Vcc)
Masse [g] 800 1000
153
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Exemple de céblage d'alimentation : LECSA

LECSAC-O
Alimentation du circuit principal  NFB Mc GNP
Monophasé 200 a 230 Vca Lo L1 Resistance
ou | ! ! de régénération

Monophasé 100 a 120 Vca

Alimentation du circuit de contrdle

24 Vce

Lo ntgrée |y

i
Option de régénération;

1
|
|
b e e e = J

Protection de circuit '~~~ -

Moteur

Détecteur

] Connecteur d'alimentation du circuit principal : CNP1 | « Accessoire

Nom de la borne

Fonction

Détails

&)

Cable de mise a la terre (PE)

Doit étre relié a la terre en connectant la borne de terre du
servomoteur a la mise a la terre du tableau de bord.

L1 Connectez I'alimentation du circuit principal.
Alimentation du circuit principal | LECSA1 : Monophasé 100 a 120 Vca, 50/60 Hz

Lo LECSA2 : Monophasé 200 a 230 Vca, 50/60 Hz

Borne de connexion de I'option de régénération

P LECSALI-S1 : Connexion inutile
Option de régénération | LECSALI-S3, S4 : Connecté lors de la sortie d'usine.

c = Si l'option régénération est requise pour le "modele de

sélection', connectez a cette borne.

U Alimentation du servomoteur (U)

V Alimentation du servomoteur (V) | Se connecte au cable moteur (U, V, W)

w Alimentation du servomoteur (W)

Connecteur d'alimentation du circuit de controle : CNP2 | * Accessoire

lom de la bome;

Fonction

Détails

24V

Alimentation du circuit
de contrdle (24 V)

24 V c6té de I'alimentation du circuit de controle (24 Vcc)
qui alimente la commande.

oV

Alimentation du circuit
de contréle (0 V)

0 V cété de I'alimentation du circuit de contréle (24 Vcc)
qui alimente la commande.

o
5

§<CO'UEE@@

AAARAAAAA A
B
Q00000000

24V

A A
-
QO

oV
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Série LECSL ]

Exemple de céblage d'alimentation : LECSB, LECSC, LECSS

LECSB1-]
LECSC1-0 Monophasé J<FB
LECSS1-[] 100 2 120 Vca *X//ﬁi

Opion derégénraton,

Détecteur

LECSB2-[]
LECSC2-[]
LECSS2-[]

Pour le monophasé 200 Vca

NFB NFB
Monophasé ——X Triphasé —X
200 a } 200 a !
230 Vca Moteur 230 Vca g
}( I
iOption de régénération; i Option de régénération;
CN2 Détecteur

Note) Pour le monophasé 200 a 230 Vca, I'alimentation sera connectée aux bornes L1 et L2 tandis que ne recevra pas de connexions L3.

] Connecteur d'alimentation du circuit principal : CNP1 | « Accessoire

Pour le triphasé 200 Vca

Nom de la bome Fonction Détails
L1 . ] Connectez I'alimentation du circuit principal.
L Alimentation du | | ECSB1/LECSC1/LECSS1 : Monophasé 100 & 120 Vca, 50/60 Hz Borne de connexion : L1,L2
circuit principal | LECSB2/LECSC2/LECSS? ; Monophasé 200 a 230 Vca, 50/60 Hz Borne de connexion : L1,L2
L3 Triphasé 200 & 230 Vca, 50/60 Hz Borne de connexion : L1,L2,L3
N Ne pas connecter.
E; Connexion entre P1 et P2. (Connexion lors de I'expédition)

Connecteur d'alimentation du circuit de controle : CNP2

* Accessoire

Nom de la bome Fonction Détails
P ; Connexion entre P et D. (Connexion lors de I'expédition)
Option de SR T g f N “ P

C sqénérati = Si I'option régénération est requise pour le "modele de sélection”,
D regeneration connectez a cette borne.
L11 ) ] Connectez I'alimentation du circuit de controle

Alimentation du | | ECSB1/LECSC1/LECSS1 : Monaphasé 100 & 120 Vica, 50/60 Hz Bome de connexion : L11,L1

circuit de controle| LECSB2/LECSC2/LECSS?2 : Monophasé 200 & 230 Vca, 50/60 Hz Bome de connexion : Lt1,L21
Las Triphasé 200 a 230 Vca, 50/60 Hz Borne de connexion : L11,L21

Connecteur moteur : CNP3

* Accessoire

Nom de la bome Fonction Détails
U [Alimentation du servomoteur (U)
V| Alimentation du servomoteur (V) | Se connecte au cable moteur (U, V, W)
W | Alimentation du servomoteur (W)
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Exemple de cablage de signal de controle: LECSA

Cette exemple de cablage indique une connexion avec une API (FX3U-LICIMT/ES) fabriquée par Mitsubishi Electric identique a celle du
mode de commande de positionnement. Se reporter au manuel d'utilisation LECSA et & tout manuel technique ou de fonctionnement de
votre API et unité de positionnement avant d'effectuer une autre connexion a une API ou unité de positionnement.

2 m max. Note 5)
L |

API [
FX3u-CJCOJMT/ES (fabriqué par Mitsubishi Electric)
S/S
24V j LECSA
OV Note 4) Note 4)
Aimentati L Noto.2) CN1 CN1 N
imentation ot 1
du séquenceur - 24 Vee Dicom) 1 9 | ALM RA1 t Dysfonctionnement Nete 3
N OPC| 2 Pt
o pocom| 13 12 | MBR RA2 Controle du frein électromagnétique
Y000 [V " % [ PP | 23
COMf [: i
Y010 [ ‘/ = NP | 25
coms b __ fommax.
i ! i ! 15 LA TV‘ ‘/ Y Détecteur d'impulsion de phase A
Y004 [f 1 l/ - CR 5 16 | LAR - — (Commande de ligne différentielle)
COM2 : : = % ; 17 LB % ; l/ % — Détecteur d'impulsion de phase B
! ( — 18 | LBR [ - —— (Commande de ligne différentielle)
XOOO T INP | 10 19 | LZ ‘/ ——> Détecteur dimpuision de phase Z
{;—'/_ﬁJ 20 | LZR = ——= (Commande de ligne différentielle)
XOOO [: : — % ‘ RD | 11 14 | LG lﬁ 777777777777 75— Commun de controle
XOoO — ( — OP | 21 Plaque| SD
L] S ; LG | 14
k SD Plaque
Note 4)
CN1
Arrét forcé T EMi| 8
Servo ON SON| 4
Réinitialisation /J RES| 3
Fin de course de rotation avant T~ LSP| 6
Fin de course de rotation arriere T~ LSN| 7
10 m max.
CNP1 e
PE ote 1)

Note 1) Pour la prévention des chocs électriques, veuillez connecter la borne du cable de mise a la terre (PE) du connecteur d'alimentation du circuit de
commande (CNP1) a la borne du céble de mise & la terre (PE) du tableau de bord.

Note 2) Pour I'utilisation de l'interface, fournissez 24 Vcc £10% 200 mA grace a une source externe. 200 mA est la valeur quand tous les signaux de commande
E/S sont utilisés et quand la réduction du nombre d'entrées/sorties peut diminuer la capacité actuelle. Reportez-vous au manuel d'utilisation du produit
pour le courant de l'interface requis.

Note 3) L'alarme de panne (ALM) se trouve sur ON lors des conditions normales. Lorsqu'elle se trouve sur OFF (I'alarme se produisant), arrétez le
signal de séquenceur a l'aide du programme de séquence.

Note 4) Les signaux du mémes nom sont connectés a l'intérieur de la commande.

Note 5) Pour I'entrées impulsionnelles de commande avec méthode de collecteur ouvert. Lorsqu'une unité de positionnement avec méthode de
commande de ligne différentielle est utilisée, 10 m max.
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Série LECSL ]

Exemple de cablage de signal de controle : LECSB

Cette exemple de cablage montre la connexion a une unité de positionnement (QD75D) fabriquée par Mitsubishi Electric similaire a celle
utilisée pour le mode de commande de positionnement. Se reporter au manuel d'utilisation LECSB et a tout manuel technique ou de
fonctionnement de votre API et unité de positionnement avant d'effectuer une autre connexion a une API ou unité de positionnement.

LECSB
Unité de positionnement QD75D 24 Vg Note2) Noto 4)
(fabriqué par Mitsubishi CN1
Electric) Note 4)
CN1 21 |DICOM
Pt Dysfonctionnement Note 3
DICOM] 20 48 | ALM RA1 ,
CLEARCOM| 14 DOCOM| 46 Pt Détection de vitesse zéro
CLEAR 13 CR a1 23 | ZSP RA2 b
B Limite de couple
RDYCOM | 12 25 | TLC RA3 |
READY | 11 RD | 49 P Fin de positionnement
PULSEF+ | 15 PP | 10 24 | INP RA4
PULSEF- | 16 PG | 11
PULSE R+ | 17 NP | 35 ___fommax.
PULSER- | 18 NG | 36 4 LA Y l/ Y Détecteur d'impulsion de phase A
PGO 9 LZ 8 5 | LAR " i1 (Commande de ligne différentielle)
PGO COM| 10 LZR]| 9 6 | LB [ ‘/ ——= Détecteur dimpulsion de phase B
LG 3 7 | LBR — Lt (Commande de ligne différentielle)
SD Plaque Jl@::: 777777 75— Commun de controle
10 m max, Netes) 34 | LG Y Y Commun de contrble
33 | OP —+ —— Détecteur d'impulsion de phase Z
1 |P15R ‘f‘i 7777777 A (Collecteur ouvert)
Plaque| SD
10 m max. Note ) 2 m max.
CN1
A U p ™~
Arrét d'urgence a EMG| 42
Servo ON SON| 15 Noto 4
Réinitialisation —— RES | 19 CN6
A . L
Contréle de proportion PC | 17 3 |[MOlf—— +10Vee  Connecteur analogique 1
Sélection de limite de couple externe TL | 18 1 G _1 oV
* cc .
Fin de course de rotation avant T~ LSP | 43 2 | MO2 Connecteur analogique 2
Fin de course de rotation arriere R LSN | 44 2 m max.
Réglage de la limite supérieure DOCOM) 47
L_.dggl |'p %V 2 1p15R| 1
imite de couple analogique ! !
+10 V/Couple maximum o o -II-_L(;A z;
N 2 Q
SD |Plaque
2 m max
PE Note 1)

Note 1) Pour la prévention des chocs électriques, veuillez connecter la borne du cable de mise a la terre (PE) du contrdleur a la borne de mise a la terre
(PE) du tableau de bord.

Note 2) Pour I'utilisation de l'interface, fournissez 24 Vcc £10% 300 mA grace a une source externe.

Note 3) L'alarme de panne (ALM) se trouve sur ON lors des conditions normales. Lorsqu'elle se trouve sur OFF (I'alarme se produisant), arrétez le signal
de séquenceur a l'aide du programme de séquence.

Note 4) Les signaux du mémes nom sont connectés a l'intérieur de la commande.

Note 5) Pour I'entrées impulsionnelles de commande avec méthode de commande de ligne différentielle. Pour la méthode de collecteur ouvert, 2 m max.
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Exemple de cablage de signal de contréle: LECSC

Note 2)

t Prét

t Dysfonctionnement Nete )

Arrét forcé

Capteur de proximité

Fin de course de rotation avant

t Fin de retour en position initiale

24 Vce | 4+
Alimentation —
T~
1
\1\
\
T~

Fin de course de rotation arriere

10 m max.

Détecteur d'impulsion de phase Z
(Commande de ligne différentielle)

Détecteur d'impulsion de phase A

(Commande de ligne différentielle)

Détecteur d'impulsion de phase B

(Commande de ligne différentielle)

LECSC
CN6 o
cNG 14 | RD RA1
N
Iz
DICOM| 5 15 | ALM RA2
DOCOM| 17 Bt
EMG | 1 16 | zP RA3
DOG| 2
LSP 3 10 m max
LSN | 4 18 | Lz — ‘/
26 | LZR = i
1| LA b ‘/
24 | LAR - | L
12 | LB [+ f :
25 | LBR - _ L
23 | LG f+——
Plaque SD -
PE Note 1)
CNT1
_
¢ /\ (
’ CC-Link ’

Commun de contréle

Note 1) Pour la prévention des chocs électriques, veuillez connecter la borne du céable de mise a la terre (PE) du contréleur (m&>quée ) ala borne de

mise a la terre (PE) du tableau de bord.

Note 2) Pour I'utilisation de l'interface, fournissez 24 Vcc +10% 150 mA gréace a une source externe.
Note 3) L'alarme de panne (ALM) se trouve sur ON lors des conditions normales. Lorsqu'elle se trouve sur OFF (I'alarme se produisant), arrétez le signal

de séquenceur a l'aide du programme de séquence.
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Série LECS! |

Exemple de cablage de signal de contréle : LECSS

10 m max. LECSS 10 m max.
Note 2) Note 4) Note 4)
24 Vce CN3 CN3
i |
' DICOM| 5 13 |MBR RA1
DOCOM| 3 Pt Interlock de frein électromagnétique e
Arrét force +—1~ EM1 | 20 9 | INP RA2 o Positionnement
It
Limite de course supérieure (FLS) T~ D11 2 15 | ALM RA3 ~ ]
Limite de course inférieure (RLS) T~ D12 | 12 B Dysfonctionnement Note 3
Capteur de proximité (DOG) —— — D13 | 19 10 |DICOM
Spmmmemom-m |
6 LA * Détecteur d'impulsion de phase A
16 | LAR ; (Commande de ligne différentielle)
7 LB ; Détecteur d'impulsion de phase B
17 | LBR } (Commande de ligne différentielle)
8 LZ * Détecteur d'impulsion de phase Z
18 | LZR ! (Commande de ligne différentielle)
11 LG J‘ Commun de contréle
4 | MO1 Connecteur analogique 1
N P 1 LG
Contréleur de servomécanisme .
14 | MO2 Connecteur analogique 2
Cable thique SSCNET Il Note S CN1A
F (en option) M F] Plaque| SD
L L 1
2 m max
CN1E SWi1
il
SW2| Note7)
12
PE Note 1)
LECSS Note 6)
CN1A (Axe 2)
F] SWi1
-
CN1[§ SW2| Note7)
/]
12
Cable optique SSCNET Il|Nete )
(en option) LECSS Note 6)
CN1A (Axe 3)
T] SW1
Note 1) Pour la prévention des chocs électriques, veuillez
CN1[§ SW2| Note7) connecter la borne du cable de mise a la terre (PE)
L] du contrdleur (marquée O) a la borne de mise a la
12 terre (PE) du tableau de bord.
Note 2) Pour l'utilisation de l'interface, fournissez 24 Vcc
L e +10% mA gréce a une source externe.
10% 150 mA gréace &
LECSAS N6 Note 3) L'alarme de panne (ALM) se trouve sur ON lors des
CN1A (Axe n) conditions normales. Lorsqu'elle se trouve sur OFF
[ ] SW1 ('alarme se produisant), arrétez le signal de séquenceur
[ a l'aide du programme de séquence.
CN1B SwW2| v Note 4) Les signaux du mémes nom sont connectés a I'intérieur
de la commande.
Note 8) [
Capuchon Note 5) Utilisez les cables optiques SSCNET IlI.
12 Reportez-vous a “céble optique SSCNET III” en page
132 pour les modéles de cable.
Cable Modele de céble |Longueur du cable
Céble optique SSCNET lll| LE-CSS-1 | 0.15ma3m
Note 6) Les connexions depuis I'axe 2 sont omises.
Note 7) Jusqu'a 16 axes peuvent étre réglés.
Note 8) Veillez a placer un capuchon sur CN1A/CN1B (inutilisé).
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Contréleur de Servomoteur AC Série LE CSI:'

c 2@
g3
o O
KT =
(83
Options el
>
Cable de moteur, cable de frein, cable codeur (LECSL] commun) e
3 (L
g|w
LE-CS[M|-[S][5 @ 5|
A
Type de moteur Direction du connecteur >
| S [ servomoteur AC | Coté Axe S
' <
: o Q
Description du cable e = E—“ 8 g
M | Cable du moteur A A Clm
B| Cablede frein Type de cable — 2w
E Cable codeur S | Cable standard — <
R | Cable robotique il s -l
| (<}
Ny k]
Longueur de cable (L) [m]e Compteur coté axe =
2 2 (A=
R [TeY 7o)
A 10 — (]e)
o mLu
n el |
LE-CSM-LILI: Cable du moteur
<
] £ Jl—— <
(30) L 8
.|
LE-CSB-LILI: Cable de frein I
o -
2 N { o
= O
(29.6) L L
-l
LE-CSE-[1LI: Cable codeur I
<
9; N o
O
(30) L 1T
-l
= LE-CSM-SO est MR-PWS1CBLLCIM-AC-L fabriqué par Mitsubishi Electric. L——
LE-CSB-S est MR-BKS1CBLOM-ALI-L fabriqué par Mitsubishi Electric.
LE-CSE-S est MR-J3ENCBLOIM-ALI-L fabriqué par Mitsubishi Electric.
LE-CSM-RIC] est MR-PWS1CBLOIM-AC-H fabriqué par Mitsubishi Electric.
LE-CSB-RU est MR-BKS1CBLLIM-AL-H fabriqué par Mitsubishi Electric. ff
LE-CSE-ROO est MR-JBENCBLICIM-AC-H fabriqué par Mitsubishi Electric. L
-l
&}
<
3
Connecteur E/S o=
o
LE-CSN LE-CSNA LE-CSNB LE-CSNS 3
: 5 1]
Modeéle de contréleur Q Py ™
A LECSAL], LECSC[] | w
B LECSBO D 1P 2 -
o WO (]
s LECSSO — 1
\“Q @ L
39 O
(72}
= LE-CSNA : 10126-3000PE (connecteur)/10326-52F0-008 (kit de fﬁ
bandage) fabriqué par 3M ou article équivalent. |
LE-CSNB : 10150-3000PE (connecteur)/10350-52F0-008 (kit de
bandage) fabriqué par 3M ou article équivalent. (0]
LE-CSNS : 10120-3000PE (connecteur)/10320-52F0-008 (kit de L
bandage) fabriqué par 3M ou article équivalent. [TT]
|
(2] t/,_‘:
==L

O
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Options

Cable optique SSCNET lli

LE-CSS -

Type de moteur—l—

| S [ Servomoteur AC |

Longueur du cable

Option de régénération (LECSL] commun)
LEC-MR-RB-

Type d'option de régénération

. - L| 015m 032 | Puissance de régénération permise 30 W
Description du cable K| 03m 12 | Puissance de régénération permise 100 W
l S [ Cable optique SSCNET Ill ‘ J 0.5m  Confirmer |'option de régénération & utiliser dans
1 1m « Sélection de modele ».
% LE-CSS-[] est MR-J3BUSCIM — LA
fabriqué par Mitsubishi Electric. 3 3m g 15 ©
%ﬂ«
® ®F o6Troude |_2&fp—
P fixation
Cable E/S
LEC-CSN ol i
Modéle de controleur i - T
A LECSAL], LECSCL] Longueur du cable (L) [m ©
B LECSBL] (1] 15 1
S LECSSL]
6
21 20) LC LD |, ©
Cété controleur Coté APl N broche n LB
90 15 Broche 1
Dimensions [mm)]
i = 5 . Modéle LA LB [ LC LD
w 1500 u LEC-MR-RB-12 40 169 149 2
* MR-RB-[J fabriqué par Mitsubishi Electric.
coté A
= LEC-CSNA-1 : 10126-3000PE (connecteur)/10326-52F0-008 (kit de bandage)
fabriqué par Sumitomo 3M Limited ou article équivalent.
LEC-CSNB-1 : 10150-3000PE (connecteur)/10350-52F0-008 (kit de bandage)
fabriqué par Sumitomo 3M Limited ou article équivalent.
LEC-CSNS-1 : 10120-3000PE (connecteur)/10320-52F0-008 (kit de bandage) . A . . °
fabriqué par Sumitomo 3M Limited ou article équivalent. Diam. ext. du cable Dimensions/N° de broche
+ Taille du conducteur : AWG24 Référence duproduit| @D | | Référence du produt|] W H T U | N2brochen
LEC-CSNA-1| 11.1 | |[LEC-CSNA-1 37.2 14 14
Cablage LEC-CSNB-1| 13.8 | [LEC-CSNB-1| 39 |52.4|12.7| 18 26
LEC-CSNA-1: N° de broche 1 426 LEC-CSNS-1| 9.1 | [LEC-CSNS-1 33.3 14 21
LEC-CSNB-1 : N® de broche 1 & 50
LEC-CSNS-1 : N° de broche 1 a 20
RE1. de boche | Réf.depaie |Couleur | ping Couleur Rét.de broche |Réf depaie Couler | 5 i Couleur Réf. debroche (R, depaie |Couleur | pus Couleur
de connecteur | decébles  |disolation didentfcation| |de connecteur  |decébles ~ |dlisolation didentiication| [de connecteur |decébles ~ |dsolation didentiication
1 - Rouge 19 - - Rouge 35 mmmm | Rouge
5 1 Orange = Noir 20 10 Rose p—— Noir 36 18 | Blanc p— Noir
3 clair == Rouge 21 LR Rouge 37 N BN B . Rouge
2 ) 11 1
4 Gris [me Noir 22 Orange | e Noir 38| 0 | e | Noir
- R 2 i - . . R N BN B . R
> 3 |Blanc oUge 81 qp | Clar ouge 39 20 | Rose ouge
6 - Noir » 24 Gris  |mm mm m Noir < 40 - - Noir
| I . I BN B . .
< ! 4 | Jaune Rouge g 25 13 | Blanc Rouge g “ 21 |Orange Rouge
w| 8 - Noir | |«©| 26 - .. Noir | [«© | 42 = mm o mmmm| Noir
Q| 9 s |n - Rouge O a1y - - - Rouge © 43 pp | Clair [m - Rouge
(&) 10 ose — Noir 28 aune | —-—— Noir 44 Gris |mm wm mm mm mm| Noir
11 - - Rouge 29 - - - Rouge 45 = mm Rouge
1 R 2 Bl
5| 6 |Orange o Nor 30| 15 |Rose oo Noir 6| 22 S Fep———— T
13 clajr |mm mm Rouge 31 mmmm | Rouge 47 == = = Rouge
14 ’ Gris  |wm mm Noir 32 16 | Orange | Noir 48 24 | Jaune | Noir
15 - - Rouge 33 clajr |m= == == Rouge 49 = m mm Rouge
Bl 17 . 2 R
6] ° [P (mm Noir 34 Gris | wm wmmm | Noir 50 | % |7 mmmmm| Nor
17 - - Rouge
18 o Jaune L Noir
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Servomoteur CA Série LE CSI:‘

s By = Cable USB ==}
oW
. PC Logiciel de configuration
LECSA LECSB LECSC LECSS (MR Configurator™)
Commandes

Logiciel de configuration (MR Configurator™) (LECSA, LECSB, LECSC, LECSS commun)

LEC—-MR-SETUP221

Langue d'affichage
- Version japonaise
E Version anglaise

* MRZJW3-SETUP221 fabriqué par Mitsubishi Electric.
Reportez-vous au site Web de Mitsubishi Electric pour en savoir plus sur le milieu d'utilisation et les mises a jour.
MR Configurator™ est une marque déposée de Mitsubishi Electric.

Le réglage, l'affichage du moteur, les diagnostics, la lecture/écriture des paramétres, et le test de fonctionnement sont réalisables depuis un ordinateur.

Ordinateur compatible
Lors de l'utilisation du logiciel de configuration (MR Configurator™), utilisez un ordinateur compatible IBM PC/AT qui satisfasse aux conditions d'utilisation suivantes.

Matériel requis

Logiciel de configuration (MR Configurator™)

Equipement LEC-MR-SETUP2210]
Windows®98, Windows®Me, Windows®2000 Professionnel,
. ® - wae ' .
Systeme d'exploitation W!ndows XP Edltlon_ff'amlllale_ou profes_s_lonnelle, _ _ _ _
Note 1) Note 2) Note 3) Windows Vista® Familiale basique/Familiale Premium/Business/Ultime/Enterprise
PC Windows®7 Débutant/Familiale Premium/Professionnel/Ultime/Enterprise
Espace HD disponible 130 MB mini
Interface de communication Utiliser le port USB
Résolution 1024 x 768 et autres
Affichage Doit pouvoir afficher une couleur haute définition (16 bits).
Les éléments connectables a I'ordinateur ci-dessus
Clavier Les éléments connectables a I'ordinateur ci-dessus
Souris Les éléments connectables a l'ordinateur ci-dessus
Imprimante Les éléments connectables a I'ordinateur ci-dessus
Cable USB LEC-MR-J3USB Note 4. 5)

Note 1) Avant d'utiliser un ordinateur pour le paramétrage de la méthode de tableau de points LECSA/de programme ou l'entrée de n° de tableau de points
LECSC, effectuez une mise a jour de version C5 (version japonaise)/version C4 (version anglaise). Reportez-vous au site Web de Mitsubishi
Electric pour en savoir plus sur les mises a jour. i

Note 2) Windows, Windows Vista, Windows 7 sont des marques déposées par Microsoft Corporation aux Etats-Unis et dans d’autres pays.

Note 3) Ce logiciel peut ne pas fonctionner correctement en fonction de I'ordinateur que vous utilisez.

Note 4) Non compatible avec Windows 64 bits® XP et Windows Vista 64 bits®.

Note 5) Commandez le cable USB cable séparément.

Cable USB (3 m) Batterie (uniquement pour LECSB, LECSC ou LECSS)
LEC-MR-J3USB LEC-MR-J3BAT
* MR-J3USB fabriqué par Mitsubishi Electric. * MR-J3BAT fabriqué par Mitsubishi Electric.

Batterie de rechange
Les données de positionnement absolu sont conservées par
I'installation d'une batterie sur la commande.

—
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Cable de connexion du PC et de la commande pour |'utilisation
du logiciel de configuration (MR Configurator™).
Ne pas utiliser d'autre cable que ce céble.
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Série LECSI[ |

Précautions spécifiques au produit 1

Veuillez lire ces consignes avant d’utiliser I'appareil. Reportez-vous a la couverture arriére pour les
consignes de sécurité et les "Précautions de manipulation des produits SMC" (M-E03-3) et au guide d'utilisation.

Vous les trouverez sur notre site Web : http://www.smcworld.com

|

Conception/Sélection |

|

Manipulation

/\ Attention

1. Utilisez la tension spécifiée.

Si la tension appliquée est supérieure a la tension spécifiée, une
panne et un dommage au contrbleur peuvent s'ensuivre. Si la
tension appliquée est inférieure a la tension préconisée, il est
possible que la charge reste immobile suite a une chute de
tension interne. Vérifiez la tension d'utilisation avant de démarrer.
Validez également que la tension d'utilisation ne chute pas en
dessous de la tension spécifiée lors du fonctionnement.

2. N'utilisez pas ces produits en dehors des caractéristiques.

Autrement, le contréleur/actionneur peut prendre feu, présenter
une défaillance ou subir des dommages. Vérifiez les
caractéristiques avant utilisation.

3. Installez un circuit d'arrét d'urgence.

Installez un circuit d'arrét d'urgence a l'extérieur du boitier de
protection facile a manipuler pour arréter immédiatement le
systéme et couper l'alimentation électrique.

4. Pour empécher un dommage ou un danger causé par un

dysfonctionnement ou une panne des produits, ce qui
peut se produire avec une certaine probabilité, Un
systéme de sauvegarde devra étre réalisé en une structure
multicouche ou un équipement de sécurité, etc ...

5. En cas de risque d'incendie ou de blessure aux personnes

causée par une génération de chaleur anormale, des
étincelles, de la fumée générée par le produit, etc. coupez
I'alimentation du produit et du systéme immédiatement.

|

Manipulation

A\ Attention

1. Ne touchez jamais l'intérieur du controleur et les appareils

périphériques.
Une électrocution ou un dysfonctionnement risquerait de se produire.

2. Ne manipulez pas cet équipement avec les mains mouillées.

Une électrocution risquerait de se produire.

3. N'utilisez pas un produit endommagé ou diminué de

quelques composants.
Une électrocution, un incendie ou une blessure risquerait de se
produire.

4. Utilisez uniquement la combinaison recommandée

entre I'actionneur et le contréleur.

Autrement, le contréleur ou l'autre équipement risquent d'étre
endommagé.

5. Faites attention a ne pas étre pris ou touché par la

piéce lorsque I'actionneur est en mouvement.
Cela risque d'entrainer une blessure.

6. Ne branchez pas l'alimentation ou n'activez pas le

produit avant de recevoir la confirmation que la piéce
peut étre déplacée de maniére siire dans la zone qui
peut étre en contact avec la piéce.

Le mouvement de la piece risquerait d'entrainer un accident.

7. Ne touchez pas I'appareil quand il est en service, ni méme

juste aprés son utilisation car il peut étre trés chaud.
La température élevée pourrait vous brdler.

8. Dans le cadre d'une installation, d'un raccordement ou d'un

163

entretien, vérifiez la tension a l'aide d'un testeur pendant plus
de cinq minutes apreés la mise hors tension de I'appareil.

Une électrocution, un incendie ou une blessure risquerait de se
produire.

~
Z

/\ Attention

9. L'électricité statique peut provoquer un dysfonctionnement

10.

11

12.

13.

14.

15.

16.

17.

ou endommager le contréleur. Ne touchez pas le contréleur
quand il est sous tension.

Prenez des mesures de sécurité suffisantes pour I'élimination de
I'électricité statique lorsqu'il est nécessaire de toucher le
contréleur en cours d'entretien.

N'utilisez pas les produits dans des zones ou ils peuvent
étre exposés a la poussiére, a la poussiére métallique,
aux copeaux d'usinage ou aux éclaboussures d'eau,
d'huile ou de produits chimiques.

Une panne ou des dysfonctionnements peuvent survenir.

. N'utilisez pas les produits dans un champ magnétique.

Une panne ou des dysfonctionnements peuvent survenir.

N'utilisez pas les produits dans un milieu ou les gaz,
liquides ou autres substances inflammables, explosifs
ou corrosifs sont présents.

Dans le cas contraire, un incendie, une explosion ou de la
corrosion peuvent survenir.

Evitez le rayonnement de la chaleur en provenance de
sources de chaleur fortes comme la lumiére du soleil
ou un four brdlant.

Le contréleur ou ses périphériques pourraient tomber en panne.

N'utilisez pas les produits dans un milieu soumis a des
changements de cycles thermiques.
Le contréleur ou ses périphériques pourraient tomber en panne.

N'utilisez pas les produits dans un milieu exposé a des
surtensions.

Les appareils (dispositifs de levage électromagnétiques, fours a
induction a haute fréquence, moteurs, etc.) générateurs de
surtension autour du produit risquent d'entrainer une détérioration
ou un endommagement des circuits internes des produits. Evitez
les sources de surtension et les croisements de lignes.

N'installez pas ces produits dans un milieu exposé a
des vibrations et des impacts.
Une panne ou des dysfonctionnements peuvent survenir.

Lorsqu'une charge génératrice de surtensions, telle
qu'un relais ou un électrodistributeur, est entrainée
directement, utilisez un appareil avec un dispositif de
protection intégré contre les surtensions.

|

Montage

/\ Attention

1.

SVC

Installez le contrdleur et ses périphériques sur du
matériau résistant au feu.

Une installation proche d'un matériau inflammable (ou directement
dessus) peut provoquer un incendie.

. N'installez pas ces produits dans un milieu exposé a

des vibrations et des impacts.
Une panne ou des dysfonctionnements peuvent survenir.

. Le contréleur doit étre monté sur une paroi verticale

dans une direction verticale.
Ne couvrez pas également les orifices d'admission/
d'échappement du controleur.

. Installez le controleur et ses périphériques sur une

surface plane.

Si la surface de montage n'est pas plane ou réguliere, une force
excessive risque d'étre appliquée au boitier et a d'autres piéces et
entrainer un dysfonctionnement.
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Précautions spécifiques au produit 2

Veuillez lire ces consignes avant d’utiliser I'appareil. Reportez-vous a la couverture arriére pour les
consignes de sécurité et les "Précautions de manipulation des produits SMC" (M-E03-3) et au guide d'utilisation.

Vous les trouverez sur notre site Web : http://www.smcworld.com

|

Alimentation Electrique |

|

Maintenance

/A Précaution

1. Utilisez une alimentation a faibles parasites entre les

phases et entre la phase de courant et la terre.
Dans les cas ou le niveau des parasites est élevé,
transformateur isolé doit étre utilisé.

. Prenez des mesures appropriées pour prévenir des
surtensions dues aux éclairs. Connectez la prise de terre
de la protection de circuit contre la foudre séparément du
raccordement a la terre du contréleur et des périphériques.

un

|

Cablage

/\ Attention

1. Le contrdleur sera endommagé si une alimentation

commerciale (100V/200V) s'ajoute a I'alimentation du
servomoteur du contréleur (U, V, W). Veillez a vérifier
que le céblage est correct car des erreurs peuvent se
présenter lorsque le courant est mis sous tension.

. Connectez les extrémités des cables U, V, W au céble du
moteur correctement aux phases (U, V, W) de I'alimentation
du servomoteur. Si ces cables ne se correspondent pas, le
servomoteur ne pourra pas étre controlé.

|

Prise de terre

/A Attention

1. Veillez a ce que le produit soit relié a la terre pour une

bonne tolérance aux parasites du contréleur.

Pour la mise a la terre de I'actionneur, connectez le fil de
cuivre de l'actionneur au cable de mise a la terre de la
borne du contréleur (PE) et connectez le fil de cuivre du
contréleur a la terre via la borne du cable de mise a la
terre du tableau de bord (PE).

Ne les connectez pas directement a la borne du cable de
mise a la terre du tableau de bord (PE).

Panneau de commande

Contréleur
| S
5o | |
Borne PE Actionneur

e

2. Dans I'éventualité improbable qu'un dysfonctionnement

soit causé par la terre, déconnectez I'unité de la terre.

N

1.

SVC

/A Attention

Effectuez des opérations de maintenance régulierement.
Vérifiez que les céables et les vis sont bien serrés.

Des vis ou des cables mal serrés peuvent provoquer un
dysfonctionnement involontaire.

. Réalisez le contrdéle du fonctionnement correct et

testez apres I'entretien.

En cas d'anomalies (si l'actionneur ne se déplace pas ou si
I'équipement ne fonctionne pas correctement, etc.), arrétez le
fonctionnement du systeme.

Autrement, une panne imprévue risque de se produire et la
sécurité ne serait pas asurée.

Faites un test d'arrét d'urgence pour vérifier la sécurité de
I'équipement.

. Ne tentez pas de démonter, modifier ou réparer le contrdleur

ou ses périphériques.

. Ne placer aucun objet conducteur ni inflammable dans

le contréleur.
Cela risque de provoquer un incendie.

. Ne testez pas la résistance a l'isolation ou la surtension

admissible de ce produit.

. Prévoyez un espace suffisant pour I'entretien.

Concevez le systeme de fagon a disposer de |'espace nécessaire
pour l'entretien.

164

Sélection
du modele

|

LEFS

LEFB

[ Moteur pas & pas (Servo/24 VDC) / Servomoteur (24 VDC) \

(

LECA6
LECP6

LEC-G

W‘ LECPA ‘ LECP1

N LEFS

Servomoteur AC

LEFB

[

LEFG ‘ LECSD‘ [

@
=
=]
=
S
<
©
‘©
L
o

spécifiques
au produit



Actionneur électrique/Modéle guidé
Support de guide /Série (11-)LEFG

-
V 4 - - =
Sélection du modele =
% =
- _—
A
Charge nominale Déplacement de la table (valeur de référence)
Unité : [N]
Charge nominale| LEFG16 LEFG25 LEFG32 LEFG40
Charge nominale dynamique de base 6250 8950 16500 22700 /
Charge nominale statiue de base 8350 13900 22000 34500 w
Précision de la table
Coté B —|
0.08
@
L E 006 /éesz_
Coté D E LEFG25 | " (L=30mm)
c (L =25 mm)
— Parallélisme de déplacement [mm] (tous les 300 mm) § (L =20 mm) / LEFG40
odéle <
(@) Parallélisme de déplacement coté C 2 o6té A | (2) Parallélisme de déplacement o6té D & coté B 2 / L = 37 mm)
LEFG16 0.05 0.03 7 //
LEFG25 0.05 0.03 /
LEFG32 0.05 0.03 0
LEFG40 0.05 003 0 100 200 300 400 500
Charge W [N]

Note) Le parallélisme du déplacement ne tient pas compte de la précision propre a la surface de montage.
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O

Note 1) On mesure le déplacement avec une plaque d'aluminium de 15 mm
fixée sur la table.
Note 2) Vérifiez I'espace et le jeu du guide séparément.




Moment dynamique admissible

Sélection du modéle Série (1 1')LEFG

* Ce graphique indique la valeur du porte-a-faux admissible lorsque le centre de gravité du porte-a-faux de la piéce se déplace dans une direction. Lorsque le centre de
gravité de la piece se déplace dans deux directions, reportez-vous aux informations du logiciel de sélection de 'actionneur électrique pour confirmation, http://www.sme.eu
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S | Direction de la charge en porte-a-faux Modele S|w
S | m:Charge [kg] sl
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Sup

port de(g

Serie

ul

ide

(11-)LEFG16, 25, 32, 40

Exemple d’application

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

11 )LEFG

. |
l —
! .'. = !
| LEF S :
: ' (Coté contrdleur) =T ! ot
Un support de guide concu pour supporter ! b ‘ : =
des piéces présentant un porte-a-faux I e a | ~ o
significatif. N g N ==
® Les dimensions étant identiques au corps de la ! \'éﬂ;// : .:‘5;
série LEF, l'installation est simple et permet une : - - ! =
réduction du temps d'installation et de montage. ! !{. !‘. I
e Les bandes externes équipées en standard em- | - l
péchent les éclaboussures de graisse et I'entrée de : Support de guide (LEFG) |
corps étrangers. e )
Pour passer commande
Support de guide
0 eTaiIIe 9 Distance de montage e Course [mm]
— |Environnement général 16 Symbole| LEFG16 | LEFG25 | LEFG32 | LEFG40 Note 50 50
11-* |Série salle blanche 25 s ° ° ° ° Moteur pas a pas a entrainement par vis a billes / a a
« Uniquement entraine- 32 Servomoteur (24 VDC) / Servomoteur AC 3000 3000
ment par vis a billes 40 BT| @ [ ] [ —  |Entrainement| Moteur pas a pas / Servomoteur (24 VDC)
BS| — [ ] [ ] o par courroie Servomoteur AC
Tableau des courses compatibles
Entrainement par vis 2 billes/S
C
Modale ou::n?] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 (1000|1100 |1200
(11-)LEFG16-S | ® | ®©¢ | ©¢ © © o o o o o — | —  — | —|—|—|—|—|—|—1|—1|-—
(11-)LEFG25-S | ®© | ®© | ®© © © © o o o o o o o o o o  —  — | — | —|—|—
(11-)LEFG32-S | ®© | ®© | ®©  © © © © o ©o o o o o o o o o o o o  — | —
(11-)LEFG40-S | — | — | ®© © © | &6 ©&© © ©e o o o o o o o o o o o o o
* Non pour série 11-LEFG
Entrainement par courroie/BT
C
Modéle Ou[l;:rﬁ] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000
LEFG16-BT - -l-!1-|-—]1®|-—|-—|—-—] @@ | —| @@ | — | @6 — &6 — | 06 — O
LEFG25-BT - -l-!1-|-1®|-|-|-—| | —| @ | —| &6 — &6 — | 6| — | O
LEFG32-BT - - -]1-]1-—91®|—-|-—]—-—]1 @@ | — | 6| — &6 —| | — &  — |
Course
Modéle [mm] | 1100 | 1200 | 1300 | 1400 | 1500 | 1600 | 1700 | 1800 | 1900 | 2000
LEFG16-BT - -] -] -] ||| | = | =
LEFG25-BT - | -] — ]| ®@ | — | — | ®@ | — [
LEFG32-BT - e | -] —| | — | —| @& | — [
Entrainement par courroie/BS
Course
Modele [mm]| 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 [1000
LEFG25-BS - -]l-]1-|—-—]1®| -] @®@6|—| @ | — | @& | — | &6 — 6 — | & — o
LEFG32-BS - -]l-]1-"|-—]1®| -] ®@6|—| @@ | — &6 — | 6 — 6 — | 06 — | °
LEFG40-BS - --]1-|-91®| -] ®&6| - | — | | —| & — &6 — | & — | @
Course
Modele [mm] | 1100|1200|1300|1400|1500(1600|1700|1800|1900|2000 (2500|3000
LEFG25-BS ® & o o o o o o o o —  —
LEFG32-BS ® & o o o o o o o o o —
LEFG40-BS ® & 6 o o o o o o o o o
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Support de guide Série (1 1')LEFG

Masse
Entrainement par vis a billes/S
Course
Modéle [mm| 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 (1000|1100|1200
(11-)LEFG16-S | 0.25|0.31|0.37|0.43|0.49|0.55|0.61|0.67|0.73|0.79| — | — | — — — | = | = | = — — | — | —
(11-)LEFG25-S |0.56[0.67|0.78|0.89[1.00|1.11[1.22[1.33|1.44[1.55[1.66|1.77[1.88][1.99|2.10][221| — | — [ — | — | — [ —
(11-)LEFG32-S 0.92|1.08{1.23| 1.4 |1.56|1.72]1.88|2.04|2.20|2.36|2.52|2.88|2.84(3.00|3.16|3.22|3.48(3.64|3.80|3.96| — | —
(11-)LEFG40-S | — | — |2.07|2.29|2.51|2.72|2.94|3.15|3.37 | 3.58 | 3.80 | 4.01 | 4.23 | 4.44 | 4.66 | 4.87 | 5.09 | 5.30 | 5.52 | 5.73 | 6.16 | 6.59
Entrainement par COUfI’OiEIBT Moteur pas & pas (Servo/24VDC) § Servomoteur (24 VDC)
Course
Modéle [mm]| 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 |1000
LEFG16-BT - -|-|-—|—1]062 — | — | — |086| — |098| — |11 | — |122| — |1.34| — |1.46
LEFG25-BT — | = | — —_ — 125 — | — — (169 — (191 — |213| — |235| — |257| — |2.79
LEFG32-BT — | — | — —_ — 192 — | — — |256| — |2.88| — |3.20| — |352| — [|3.84| — |4.16
Course
Modele [mm]| 1100 | 1200 | 1300 | 1400 | 1500 | 1600 | 1700 | 1800 | 1900 | 2000
LEFG16BT | — | — | — | — | — | — | — | — | — | —
LEFG25-BT — |823| — | — |389| — | — |455| — |4.99
LEFG32-BT — |480| — | — |576| — | — |672| — |7.36
Entrainement par courroie/BS
Course
Modéle mm]| 50 | 100 [ 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 |1000
LEFG25-BS | — | — | — | — | — [125] — | — | — [169] — |1.91| — |213] — [2.35] — [257| — |2.79
LEFG32-BS — | — | — — — |1.72| — |2.04| — |236| — |268| — |3.00| — |3.32| — |3.64| — [3.96
LEFG40-BS — | — | — — — |272| — |815| — |3.58| — |4.01| — |444| — |487| — |530| — |5.73
Course
Modele [mm] | 1100(1200|1300|1400| 1500|1600 170018001900 (2000|2500 | 3000
LEFG25-BS 3.01|3.23(3.45|3.67|3.89|4.114.33|4.55|4.77(499| — | —
LEFG32-BS 4.284.60|4.92|5.24|5.56|5.88|6.20|6.52(6.84|7.16|8.76 | —
LEFG40-BS 6.16 |6.59|7.02|7.45|7.88|8.31[8.74|9.17 | 9.60 [10.03]12.18|14.33
168
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LEFS

LEFB

[ Moteur pas a pas (Servo/24 VDC) / Servomoteur (24 VDC) \

[

LECA6
LECP6

LEC-G

W‘ LECPA ‘ LECP1

}[ LEFS

Servomoteur AC

LEFB

[

LEFG LECSD‘ [

Précautions
spécifiques
au produit



serie(11-)LEFG

Dimensions : LEFG16

Entrainement par vis a billes / (11-)LEFG16-S

N x23.5
¢I + = — — T
3 R -
100
D x 100 (= E) F
B
L
7 | (37) _ A (distance de déplacement de la table) 36 | 7 40
—— 11-LEFG —— R
o F
—-—— - @ 1 T R
~
5 [ |
72 &
Orifice du vide (40)
M5x0.8x5 4xM4x0.7 oa7| | @3H9 (%)
prof. taraudage 6.4 m prof. 3
= s -
==——————=tr-Cit|
0
3H9 +8.025
. . prof. 3
Dimensions [mm]
Modéle L A B n D E F
(11-)LEFG16-S-50 144 57 | 130 15

(11-)LEFG16-S-100 194 107 | 180 4 — —
(11-)LEFG16-S-150 | 244 | 157 | 230
(11-)LEFG16-S-200 | 294 | 207 | 280 5 > | 200
(11-)LEFG16-S-250 | 344 | 257 | 330
(11-)LEFG16-S-300 | 394 | 307 | 380 8 s | 200 | 40
(11-)LEFG16-S-350 | 444 | 357 | 430
(11-)LEFG16-S-400 | 404 | 407 | 480 | 2 | 400
(11-)LEFG16-S-450 | 544 | 457 | 530
(11-)LEFG16-S-500 | 594 | 507 | 580 | 12 5 | 500

Entrainement par courroie (Moteur pas a pas / Servomoteur (24 VDC)) / LEFG16-BT

nxo35
¢I t — T —
™
150
D x 150 (= E) 20
B
L
7 (92) A (distance de déplacement de latable) 36 | 7
ol
(72)
40
4xM4x0.7 24| | 23H9 (*3%%)

prof. taraudage 6.4 - prof. 3

[a Eks £k (=3 =

AT — — _ _ _ | g 0)

= )

2l
™
3H9 (+g.025)
Dimensions [mm] prof. 3
Modéle L A B n D E
LEFG16-BT-300 449 307 435 6 2 300
LEFG16-BT-500 649 | 507 | 635 10 4 600
LEFG16-BT-600 749 | 607 | 735
LEFG16-BT-700 849 | 707 | 835 | 12 5 750
LEFG16-BT-800 949 | 807 | 935 14 6 900
LEFG16-BT-900 1049 | 907 | 1035

LEFG16-BT-1000 1149 | 1007 | 1135 16 7 1050
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Support de guide Série (1 1')LEFG

cQ
g3
5¢
Dimensions : LEFG25 33
Entrainement par vis a billes / (11-)LEFG25-S T
N xo4.5 Z
N
s : —=% : ’ = |
© | ) | _ T ] 3|
N e % w
9 @ E J
120 &
D x 120 (= E) F >
B o —
<
[
L =
10 (52) A (distance de déplacement de la table) =~ 51 10 58 @ m
—— 11-LEFG — quw 38 ™
| < S Lu
| S S N « - e} 1 S|
> ® @ g
8 ¢+ ® e | %
< =
(102) M N
Orifice du vide ) 64 ’
Rc1/8 4 xM5x0.8 45 @3H9 (*5%%°) 0o
prof. taraudage 8.5 ~ prof. 3 < a
& 5 & =t + 00
] I [ o © LL L
& & &
2l
® 3H9 (+8.025) %)
prof. 3 6
Dimensions mm] Dimensions [mm] w
Modéle L[A[B [n]|DJ]E]JF Modéle L[ A[B [n|[DJE]JF -~
(11-)LEFG25-S-50 | 180 | 57 | 160 20 (11-)LEFG25-5-450 | 580 | 457 | 560 | .~ | , | ,o0
(11-)LEFG25-S-100 | 230 107 | 210 4 — | - (11-)LEFG25-S-500 | 630 | 507 [ 610
11-)LEFG25-S-150 | 280 157 | 260 (11-)LEFG25-S-550 | 680 557 660 -
11-)LEFG25-S-200 | 330 | 207 [ 310 | . | , | o0 (11)LEFG25-5-600 | 730 | 607 | 710 | 12 | 5 | 600 | 4 o
11-)LEFG25-5-250 | 380 | 257 | 360 35 (11-)LEFG25-S-650 | 780 | 657 | 760 8
11-)LEFG25-S-300 | 430 | 307 | 410 (11-)LEFG25-S-700 | 830 | 707 | 810 | , . -
11-)LEFG25-S-350 | 480 | 357 | 460 | 8 3 | 360 (11-)LEFG25-S-750 | 880 | 757 | 860
11-)LEFG25-S-400 | 530 | 407 | 510 (11-)LEFG25-S-800 | 930 | 807 | 910 | 16 | 7 | 840 I
<
o
Entrainement par courroie (Moteur pas a pas / Servomoteur (24 VDC)) / LEFG25-BT f_ﬁ
-l
n x g4.5 L
. \ \ \ ’
® B B - i B
E
_ — . ) "
170 L
D x 170 (=E) 25 Ll
B ol
<
L 5
10 (109) A (distance de déplacement de la table) 51 10 58 % —
IS
YIS 38 S
c
- g ~ il Q
AR S O I | C 1 J n
nilE e
v L - v, h
(102) « -~
prof. taraudage 8.5 ~ L prof. 3 S —
% = ! ]
) - - . I —TH g3 (]
%& ot 5 o
3 Y
(s
3H9 (+8.025)
prof. 3 (0}
. . . . L
Dimensions mm] Dimensions [mm] 1T}
Modeéle L A B n D E Modéle L A B n D E .
LEFG25-BT-300 487 307 467 6 2 340 LEFG25-BT-1200 1387 | 1207 | 1367 16 7 1190
LEFG25-BT-500 687 507 667 8 3 510 LEFG25-BT-1500 1687 | 1507 | 1667 20 9 1530 @ o,
LEFG25-BT-600 787 607 767 10 4 680 LEFG25-BT-1800 1987 | 1807 | 1967 24 11 1870 _5 8'155
LEFG25-BT-700 887 707 867 LEFG25-BT-2000 2187 | 2007 | 2167 26 12 2040 %gg
LEFG25-BT-800 987 807 967 12 5 850 \§~§_=
LEFG25-BT-900 1087 | 907 | 1067 | , 6 | 1020 oo
LEFG25-BT-1000 1187 [ 1007 | 1167
170

O
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serie(11-)LEFG

Dimensions : LEFG25

Entrainement par courroie (Servomoteur AC) / LEFG25-BS

24

|48)

n x 94.5
N = > *\a
© 1 I I
@ -
170
D x 170 (= E) 25
B
L
10 (109) __A (distance de déplacement de la table) 51 10
0| o
| <
R S [Sp)
: o] 1
(102)
4 x M5x0.8 ig #3H9 (*5.9%°)
prof. taraudage 8.5 L prof. 3
2 s e =
_ _ _ _ J o o
[Se1Te]
3 £ = =
3l
3H9 (+g.025!
prof. 3
Dimensions [mm]
Modeéle L A B n D E
LEFG25-BS-300 487 307 467 6 2 340
LEFG25-BS-400 587 | 407 | 567 510
LEFG25-BS-500 687 507 | 667
LEFG25-BS-600 787 | 607 | 767 | 4 680
LEFG25-BS-700 887 707 | 867
LEFG25-BS-800 987 807 967 12 5 850
LEFG25-BS-900 1087 907 | 1067 14 6 1020
LEFG25-BS-1000 1187 | 1007 | 1167
LEFG25-BS-1100 1287 | 1107 | 1267 16 7 1190

LEFG25-BS-1200 1387 | 1207 | 1367
LEFG25-BS-1300 1487 | 1307 | 1467 | 18 8 | 1360
LEFG25-BS-1400 1587 [ 1407 | 1567 | o | 1530
LEFG25-BS-1500 1687 | 1507 | 1667
LEFG25-BS-1600 1787 | 1607 | 1767
LEFG25-BS-1700 1887 | 1707 | 1867
LEFG25-BS-1800 1987 | 1807 [ 1967 | ,, " 1870
LEFG25-BS-1900 2087 | 1907 | 2067

LEFG25-BS-2000 2187 | 2007 | 2167 | 26 12 | 2040

22 10 1700
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Support de guide Série (1 1')LEFG

)

Sélection
du model

[ Moteur pas a pas (Servo/24 VDC) / Servomoteur (24 VDC) \

[

W LECPA ‘ LECP1

Dimensions : LEFG32
Entrainement i : P —— nxo55
par vis a billes / © - - -
(1 1')LEFG32'S 150
D x 150 (= E) 15
B
L
10 (62) A (distance de déplacement de la table) 61 10
— 11-LEFG — olo
© (]
S ~ [ [
(122)
AxMex1 I 05H (3°%)
prof. taraudage 9.9 l‘g’l prof. 5
I £ < <l &1
(@l h S . 4
i - - ] Eo L < ol
u J L [ | | ©
a % % =y
0
[Te} 5H9 (+8.030)
. . . . prof. 5
Dimensions mm] Dimensions [mm]
Modele L A B n D E Modeélel L A B n D E
(11-LEFG32-5-50 | 200 | 57 | 180 (11-)LEFG32-S-500 | 650 | 507 | 630
(11-)LEFG32-S-100 | 250 | 107 | 230 4 — — (11-)LEFG32-S-550 | 700 | 557 | 680 | 10 4 | 600
(11-)LEFG32-S-150 | 300 | 157 | 280 (11-)LEFG32-S-600 | 750 | 607 | 730
(11-)LEFG32-S-200 350 | 207 330 (11-)LEFG32-S-650 800 657 | 780
(11-)LEFG32-S-250 | 400 | 257 | 380 | 6 2 | 300 (11-)LEFG32-S-700 | 850 | 707 | 830 | 12 | 5 | 750
(11-)LEFG32-S-300 | 450 | 307 | 430 (11-)LEFG32-S-750 | 900 | 757 | 880
(11-)LEFG32-S-350 500 | 357 480 (11-)LEFG32-S-800 950 807 | 930
(11-)LEFG32-S-400 | 550 | 407 | 530 8 3 | 450 (11-)LEFG32-S-850 | 1000 | 857 | 980 | 14 6 900
(11-)LEFG32-S-450 | 600 | 457 | 580 (11-)LEFG32-S-900 | 1050 | 907 | 1030
x Lorsqu'un support de guide est utilisé pour le LEFS327000 (type moteur (11-)LEFG32-S-950 | 1100 | 957 | 1080 | . 7 | 1050
paralléle), commandez séparément une entretoise de table, la hauteur de la table __(11-)LEFG32-S-1000 | 1150 | 1007 | 1130
pouvant étre différente.
Réf. de I'entretoise de table : LEF-TS32 (Pour plus de détails, reportez-vous en p.173)
Entrainement par courroie (Moteur pas a pas / Servomoteur (24 VDC)) / LEFG32-BT
t - t - < nxo55 —
3 B B
200
D x 200 (= E) 25
B
L
10 (121) A (distance de déplacement de la table) 61 10
o
© O
S S N Ny T 1
(122)
4xM6x 1 Zg 05H9 (*3°%)
prof. taraudage 9.9 " prof. 5
T - & I X
o 5%
I - 1 I 11 <o
| J | Ll "’I ©
= = S <
0
Lol 5H9 (+8.030)
. . . . prof. 5
Dimensions [mm] Dimensions [mm]
Modéle L A B n D E Modele L A B n D E
LEFG32-BT-300 509 307 489 6 2 400 LEFG32-BT-1200 1409 | 1207 | 1389 14 6 1200
LEFG32-BT-500 709 507 689 8 3 600 LEFG32-BT-1500 1709 | 1507 | 1689 18 8 1600
LEFG32-BT-600 809 607 789 LEFG32-BT-1800 2009 | 1807 | 1989 20 9 1800
LEFG32-BT-700 909 707 889 10 4 800 LEFG32-BT-2000 2209 | 2007 | 2189 22 10 2000
LEFG32-BT-800 1009 807 989
LEFG32-BT-900 1109 907 | 1089 12 5 1000
LEFG32-BT-1000 1209 | 1007 | 1189

* Lorsqu'un support de guide est utilisé pour le LEFS32] 00D (type moteur paralléle), commandez séparément une entretoise de table, la hauteur de la table pouvant étre différente.
Réf. de I'entretoise de table : LEF-TS32 (Pour plus de détails, reportez-vous en p.173)
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LEFB

LECA6
LECP6

LEC-G

}[ LEFS

Servomoteur AC

LEFB

[

LEFG LECSD‘ [

Précautions
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serie(11-)LEFG

Dimensions : LEFG32

Entrainement par courroie (Servomoteur AC) / LEFG32-BS

n xe5.5

Rl
e

—

D x 200 (= E) 15

10 (62) _ A (distance de déplacement de la table) 61 10

mal gl

(o)
I SO S Ny T :
LI 1 1)
T
(122)
4xM6x1 70 @5H9 (5.%%°)
prof. taraudage 9.9 I‘E’T prof. 5
kD E3 e
R B ] =l < o
J | [ < ©
3 5 $n—¢
0
[Te}
5H9 (+g.030)
prof. 5
Dimensions [mm]
Modéle L A B n D E
LEFG32-BS-300 450 | 307 | 430 2 400
LEFG32-BS-400 550 | 407 | 530

LEFG32-BS-500 650 | 507 | 630
LEFG32-BS-600 750 | 607 | 730
LEFG32-BS-700 850 | 707 | 830

8 3 600

LEFG32-BS-800 950 | 807 | 930 '° 4 | 800
LEFG32-BS-900 1050 907 | 1030 12 5 1000
LEFG32-BS-1000 1150 | 1007 | 1130
LEFG32-BS-1100 | 1250 | 1107 | 1230 | . s | 1200
LEFG32-BS-1200 1350 | 1207 | 1330
LEFG32-BS-1300 1450 | 1307 | 1430 16 7 1400
LEFG32-BS-1400 | 1550 | 1407 | 1530
LEFG32-BS-1500 1650 | 1507 | 1630 18 8 1600
LEFG32-BS-1600 | 1750 | 1607 | 1730
LEFG32-BS-1700 | 1850 | 1707 | 1830 | o s 1800

LEFG32-BS-1800 1950 | 1807 | 1930
LEFG32-BS-1900 2050 | 1907 | 2030 | ,, 10 | 2000 # Lorsqu'un support de guide est utilisé pour le LEFS32F 000 (type
LEFG32-BS-2000 2150 | 2007 | 2130 moteur paralléle), commandez séparément une entretoise de table, la
LEFG32-BS-2500 2650 | 2507 | 2630 | 28 13 2600 hauteur de la table pouvant étre différente.

Réf. de I'entretoise de table o
Ix
LEF-TS32 42 14 u*& 3

©)
©
i3

58
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Support de guide Série (1 1')LEFG

Dimensions : LEFG40
Entrainement par vis a billes / (11-)LEFG40-S
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—— 11-LEFG —— ° l -
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4xM8x1.25 106 26H9 (5 %)
prof. taraudage 13 | 60 - prof. 7
H = = e
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\ EeS EoS s
N~ 6H9 (+g.030)
. . . . T prot. 7
Dimensions mm] Dimensions [mm]
Modéle L A B n D E Modéle L A B n D E
(11-)LEFG40-S-150 354 157 | 328 4 — 150 (11-)LEFG40-S-650 854 | 657 | 828
(11-)LEFG40-S-200 404 | 207 | 378 (11-)LEFG40-S-700 904 | 707 | 878 | 12 5 750
(11-)LEFG40-S-250 454 | 257 | 428 6 2 300 (11-)LEFG40-S-750 954 | 757 | 928
(11-)LEFG40-S-300 504 307 478 (11-)LEFG40-S-800 1004 807 978
(11-)LEFG40-S-350 | 554 | 357 | 528 (11-)LEFG40-S-850 | 1054 | 857 | 1028 | 14 6 900
(11-)LEFG40-S-400 604 | 407 | 578 8 3 450 (11-)LEFG40-S-900 1104 | 907 | 1078
(11-)LEFG40-S-450 654 | 457 | 628 (11-)LEFG40-S-950 1154 | 957 | 1128 16 - 1050
(11-)LEFG40-S-500 704 | 507 | 678 (11-)LEFG40-S-1000 | 1204 | 1007 | 1178
(11-)LEFG40-S-550 754 557 728 10 4 600 (11-)LEFG40-S-1100 | 1304 | 1107 | 1278 18 8 1200
(11-)LEFG40-S-600 804 | 607 | 778 (11-)LEFG40-S-1200 | 1404 | 1207 | 1378

Entrainement par courroie (Servomoteur AC) / LEFG40-BS
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[ 200
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. . . . prof. 7
Dimensions mm] Dimensions [mm]
Modéle L A B n D E Modele L A B n D E
LEFG40-BS-300 504 | 307 | 478 6 5 400 LEFGA40-BS-1300 | 1504 | 1307 | 1478 | 7 | 1400
LEFG40-BS-400 604 | 407 | 578 LEFG40-BS-1400 1604 | 1407 | 1578
LEFG40-BS-500 704 | 507 | 678 8 3 600 LEFGA40-BS-1500 | 1704 | 1507 | 1678 | . s | 1600
LEFG40-BS-600 804 | 607 | 778 LEFG40-BS-1600 | 1804 | 1607 | 1778
LEFG40-BS-700 904 | 707 | 878 | 4 800 LEFG40-BS-1700 | 1904 | 1707 | 1878 | o | 1800
LEFG40-BS-800 1004 | 807 | 978 LEFG40-BS-1800 | 2004 | 1807 | 1978
LEFG40-BS-900 1104 [ 907 [ 1078 |, 5 | 1000 LEFG40-BS-1900 | 2104 [ {907 | 2078 | , 10 | 2000
LEFG40-BS-1000 | 1204 | 1007 | 1178 LEFG40-BS-2000 | 2204 | 2007 | 2178
LEFG40-BS-1100 [ 1304 | 1107 [ 1278 | 6 | 1200 LEFG40-BS-2500 | 2704 | 2507 | 2678 | 28 13 | 2600
LEFG40-BS-1200 | 1404 | 1207 | 1378 LEFG40-BS-3000 | 3204 | 3007 | 3178 | 32 15 | 3000
% SVC 174
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/\ Consignes de sécurité
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Ces consignes de sécurité ont été rédigées pour prévenir des situations dangereuses
pour les personnes et/ou les équipements. Ces instructions indiquent le niveau de

risque potentiel a I'aide d'étiquettes "Précaution", "Attention" ou "Danger". Elles sont
toutes importantes pour la sécurité et doivent étre appliquées, en plus des Normes
Internationales (ISO/IEC)*1), a tous les textes en vigueur a ce jour.

Précaution indique un risque potentiel de faible
niveau qui, s'il est ignoré, pourrait entrainer des
blessures mineures ou peu graves.

/\ Précaution:

Attention indique un risque potentiel de niveau
moyen qui, s'il est ignoré, pourrait entrainer la mort ou
des blessures graves.

Danger indique un risque potentiel de niveau fort
qui, s'il est ignoré, pourrait entrainer la mort ou des
blessures graves.

/\ Attention:
/\ Danger :

b o o o o o e o e e e e o e mm em wm e e mm owm w]

/\ Attention

1. La compatibilité du produit est sous la responsabilité de la personne qui a

concu le systéme et qui a défini ses caractéristiques.

Etant donné que les produits mentionnés sont utilisés dans certaines conditions, c'est la personne
qui a congu le systéme ou qui en a déterminé les caractéristiques (aprés avoir fait les analyses et
tests requis) qui décide de la compatibilité de ces produits avec l'installation. Les performances et
la sécurité exigées par I'équipement seront de la responsabilité de la personne qui a déterminé la
compatibilité du systeme. Cette personne devra réviser en permanence le caractére approprié de
tous les éléments spécifiés en se reportant aux informations du dernier catalogue et en tenant
compte de toute éventualité de défaillance de I'équipement pour la configuration d'un systeme.

. Seules les personnes formées convenablement pourront intervenir sur les

équipements ou machines.

Le produit présenté ici peut étre dangereux s'il fait l'objet d'une mauvaise manipulation. Le montage,
le fonctionnement et I'entretien des machines ou de I'équipement, y compris de nos produits, ne
doivent étre réalisés que par des personnes formées convenablement et expérimentées.

3. Ne jamais tenter de retirer ou intervenir sur le produit ou des machines ou équipements

sans s'étre assuré que tous les dispositifs de sécurité ont été mis en place.

1. L'inspection et I'entretien des équipements ou machines ne devront étre effectués qu'une fois que
les mesures de prévention de chute et de mouvement non maitrisé des objets manipulés ont été
confirmées.

2. Si un équipement doit étre déplacé, assurez-vous que toutes les mesures de sécurité indiquées
ci-dessus ont été prises, que le courant a été coupé a la source et que les précautions spécifiques
du produit ont été soigneusement lues et comprises.

3. Avant de redémarrer la machine, prenez des mesures de prévention pour éviter les
dysfonctionnements malencontreux.

. Contactez SMC et prenez les mesures de sécurité nécessaires si les

prodUIts doivent étre utilisés dans une des conditions suivantes :

. Conditions et plages de fonctionnement en dehors de celles données dans les catalogues, ou
utilisation du produit en extérieur ou dans un endroit ou le produit est exposé aux rayons du
soleil.

2. Installation en milieu nucléaire, matériel embarqué (train, navigation aérienne, véhicules, espace,
navigation maritime), équipement militaire, médical, combustion et récréation, équipement en
contact avec les aliments et les boissons, circuits d'arrét d'urgence, circuits d'embrayage et de
freinage dans les applications de presse, équipement de sécurité ou toute autre application qui
ne correspond pas aux caractéristiques standard décrites dans le catalogue du produit.

3. Equipement pouvant avoir des effets néfastes sur I'homme, les biens matériels ou les animaux,
exigeant une analyse de sécurité spécifique.

4. Lorsque les produits sont utilisés en systéme de vérrouillage, préparez un circuit de style double
vérrouillage avec une protection mécanique afin d'eviter toute panne. Vérifiez périodiquement le
bon fonctionnement des dispositifs.

1) 1SO 4414 : Fluides pneumatiques — Régles générales relatives aux systemes.
ISO 4413 : Fluides hydrauliques — Regles générales relatives aux systémes.
IEC 60204-1 : Sécurité des machines — Matériel électrique des machines.

(1ere partie : recommandations générales)
ISO 10218-1 : Manipulation de robots industriels - Sécurité.
etc.

Garantie limitée et clause limitative de
responsabilité/clauses de conformité

Le produit utilisé est soumis a la "Garantie limitée et clause limitative de
responsabilité" et aux "Clauses de conformité".
Veuillez les lire attentivement et les accepter avant d'utiliser le produit.

Garantie limitée et clause limitative de responsabilité

1. La période de garantie du produit est d'un an de service ou d'un an et demi apres livraison
du produit, selon la premiére échéance.2)

Le produit peut également tenir une durabilité spéciale, une exécution a distance ou des
pieces de rechange. Veuillez demander I'avis de votre succursale commerciale la plus
proche.

2. En cas de panne ou de dommage signalé pendant la période de garantie, période durant
laquelle nous nous portons entierement responsable, votre produit sera remplacé ou les
pieces détachées nécessaires seront fournies.

Cette limitation de garantie s'applique uniquement & notre produit, indépendamment de
tout autre dommage encouru, causé par un dysfonctionnement de 'appareil.

3. Avant d'utiliser les produits SMC, veuillez lire et comprendre les termes de la garantie, ainsi
que les clauses limitatives de responsabilité figurant dans le catalogue pour tous les
produits particuliers.

#2) Les sont exclues de la g: ie d'un an.
Une ventouse étant une piece consommable, elle est donc garantie pendant un an a compter de
sa date de livraison.
Ainsi, méme pendant sa période de validité, la limitation de garantie ne prend pas en charge
l'usure du produit causée par ['utilisation de la ventouse ou un dysfonctionnement provenant
d'une détérioration d'un caoutchouc.

Clauses de conformité

1. L'utilisations des produits SMC avec I'équipement de production pour la fabrication
des armes de destruction massive (ADM) ou d'autre type d'arme est strictement
interdite .

2. Les exportations des produits ou de la technologie SMC d'un pays a un autre sont
déterminées par les directives de sécurité et les normes des pays impliqués dans la
transaction. Avant de livrer les produits SMC a un autre pays, assurez-vous que
toutes les normes locales d'exportation sont connues et respectées.

A\Précaution

. Ce produit est prévu pour une utilisation dans les industries de fabrication.

Le produit, décrit ici, est congu en principe pour une utilisation inoffensive dans les industries de fabrication.
Si vous avez l'intention d'utiliser ce produit dans d'autres industries, veuillez consulter SMC au préalable et
remplacer certaines spécifications ou échanger un contrat au besoin.

Si quelque chose semble confus, veuillez contacter votre succursale commerciale la plus proche.

/A\Précaution

Les produits SMC ne sont pas concus pour étre des instruments de
métrologie légale.

Les instruments de mesure fabriqués ou vendus par SMC n'ont pas été approuvés dans le cadre
de tests types propres a la réglementation de chaque pays en matiére de métrologie (mesure).
Par conséquent les produits SMC ne peuvent étre utilisés dans ce cadre dactivités ou de
certifications imposées par les lois en question.

SMC Corporation (Europe)

’A Consignes de sécurité| Lisez les "Précautions d'utilisation des Produits SMC" (M-E03-3) avant toute utilisation.
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Les caractéristiques peuvent étre modifiées sans avis préalable et sans obligation du fabricant.





