Elektrischer Antrieb
Mit Kugelumlauffiihrung Neu

Einfache Einstellung ,j| Kompakt
Hohe und Breite: reduziert um
Positionen mit nur 2 Parametern ) ca. 50-.
einstellen: Position und Geschwindigkeit = ®. 1 «nvergleich zur
= - SMC Serie LJ1
5 Nutzlast: 10k
Daten Achse 1 Q’l . (Nutzlag g)
Schritt-Nr. 0 o
Posn 150.00 mm e
Geschwindigkeit 200 mm/s -
Teaching-Box-Maske > ; LEFS16 LJ1H10
EinfachelGehdusemontage/ c €

\Verkiirzte Installationsdauer

Das Gehause kann ol N
der Abdeckung montiert |
werden. z

- StandardmaBig mit
Abdichtband
Deckt Fuhrung, Kugelumlaufspindel
oder Riemen ab. Verhindert

Fettspritzer und das Eindringen von
groben Fremdkdrpern.

Riemen ¥~ Kugelumlaufspindel

Serie LEFB : " Serie LEFS

Nutzlast Hub Ged?gwtm- ggﬁgﬁgg};
(kg) (mm) (mmys) (mm)
Kugelum- 16 10 bis400 | 500
laufspindel 25 20 bis 600 500 +0.02
LEFS 32 45 bis 800 500
16 1 bis 1000 | bis 2000
25 5 bis 2000 | hbis 2000
32 14 bis 2000 | bis 1500

+ Die GréBe entspricht dem Kolbendurchmesser eines Druckluftzylinders
mit entsprechender Schubkraft (fiir Kugelumlaufspindel).

Serie LEF & S\VC

CAT.EUS100-87A-DE

Serie BaugroBe

Riemen
LEFB




Elektrischer Antrieb / Mit Kugelumlauffihrung

Auswahl der Antriebsmethoden moglich.

Kugelumlaufspindel / Serie LEFS

max. Nutzlast: 45 kg
Positioniergenauigkeit: T0.02 mm

.................... .haw' » ,< .:_';\
- A .
. h. > S
; . g
geringer Hohe
BaugroBe  Hohe (mm)
16 40
Kugelumlaufspindel 3 48
32 60
( Motorbremse (Option) ]

Bei Spannungsausfall wird der :
Antriebstisch auf Position gehalten. :

Riemen / serie LEFB

max. Hub: 2000 mm
Transportgeschwindigkeit: 2000 mnvs

geringer Héhe

Riemen
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Serie LEF

2 Motorarten | Anwendungsbeispiele

@ Schrittmotor prézise Positionierung der Werkstiicke Reibungsloser Transport
Fir den Transport schwerer &
Lasten bei geringer
Geschwindigkeit geeignet.

® Servomotor
Stabil bei hoher Geschwindigkeit
Gerauscharmer Betrieb

Schrittmotor

,d
3

N

=]

Pz

Geschwindigkeit

Variantentubersicht

Kugelumlaufspindel / serie LEFS
Nutzlast: horizontal Nutzlast:

s BaugroBe™! St(er'l‘g;;wg Hub (mm)*2 (kg) vertikal (kg) Geschwindigkeit (mm/s)
10 20 30 40 50 10 20 200 400 600 800
5 - = ——
16 100, 200, 300, (400)
10 - ] T
Schrittmotor 25 6 100, 200, 300, (400) I I -]
12 500, (600) CEE—— C O
a2 8 100, 200, 300, (400) — I |
16 500, (600), (700), (800) - C EE——
16 2 100, 200, 300, (400) =
10 PR T - ] O
Servomotor
o5 6 100, 200, 300, (400) —— - —
12 500, (600) - e I

«1 Die GroBe entspricht dem Kolbendurchmesser eines Druckluftzylinders mit entsprechender Schubkraft (fir Kugelumlaufspindel)
*2 Hube in ( ) werden auf Bestellung gefertigt. Hiibe, die nicht oben angegeben werden, sind als Sonderanfertigungen erhaltlich.

Riemen / serie LEFB
aquivalente Nutzlast: horizontal o
Typ BaugroBe*'  Steigung Hub (mm)*2 (kg)*® Geschwindigkeit (mm/s)
(mm) 5 10 15 20 500 1000 1500 2000
(300), 500, (600), (700)
16 48 e e . —
- (300), 500, (600), (700), 800, (900) ——
SRR 25 = 1000, (1200), (1500), (1800), (2000)
32 48 (300), 500, (600), (700), 800, (900) | Qe EEE——
1000, (1200), (1500), (1800), (2000)
(300), 500, (600), (700) e
e e 800, (900), 1000 u
Servomotor
05 48 (300), 500, (600), (700), 800, (900) —

1000, (1200), (1500), (1800), (2000)

+1 Die GroBe entspricht dem Kolbendurchmesser eines Druckluftzylinders mit entsprechender Schubkraft (fiir Kugelumlaufspindel)
x2 Hibe in ( ) werden auf Bestellung gefertigt. Hiibe, die nicht oben angegeben werden, sind als Sonderanfertigungen erhaltlich.
*3 LEFB kann nicht vertikal montiert eingesetzt werden.

ZSNC Ubersicht 2



Einfache Einstellung fur den sofortigen Einsatz
Verkurzte, schnelle Inbetriebnahme

H Die Daten des Antriebs sind bereits im Controller hinterlegt. !Weitere Informationen zum Conirollerfinden Sie auf Seie 20-\

Die Parameter fiir die Erstinstallation sind bei Lieferung bereits im Controller eingestellt.

Der Controller kann im "Easy Mode" schnell in Betrieb genommen werden.
e N
Die Parameter zur Erstinstallation sind bereits eingestellt. Antrieb und
Controller sind im Set erhaltlich. (Beide kdnnen separat bestellt werden.)
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist. Controller
Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme Folgendes
(D Stellen Sie sicher, dass die Modell-Nr. des Antriebstypenschilds mit der des Controller-Typenschilds (ibereinstimmt.
@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-I/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). _—

Antieb % | LEFS16A-400

R |_EFS16I-4[I[|
= {%sm::mnu [ EIiI]J ol
® g - )

( Einfache Einstellung im "Easy Mode"
Wahlen Sie den "Easy Mode", um direkt den Antrieb verfahren zu kénnen.

Bei Verwendung einer Teaching Box Beispiel fiir das Einstellen der Schrittdaten Beispiel fiir das Uberpriifen mittels Monitor
Die einfache Maske ohne Scrollen ist
einfach anzuwahlen und zu bedienen.
Wahlen Sie ein Icon aus der ersten

Maske und wéhlen Sie eine Funktion.

Stellen Sie die Schrittdaten ein und

1. Maske 1. Maske
TAR E=A
ONITOR

M

) =74
Uberprifen Sie diese mit dem Monitor. 2. Maske A,_ARM L 2. Maske
Daten Achse 1 Daten Achse 1
e Schritt-Nr..~” 0 ™ Schritt-Nr. 1
| = Posn 1123 45 mrﬁ Posn 12.34 mm
- _' Geschwinmgkén 100 mm/s,‘ Geschwindigkeit 10 mm/s
L Y N
4§}ﬁ.’ R Status kann
!I‘-l v Uberprift werden.
& ~ Kann nach der Eingabe der Werte durch
— Driicken der "SET"-Taste gespeichert werden.
ULl RED e 0 Daten _ Achse 1 Daten _ Achse 1
Die Daten kénnen anhand der Schritt-Nr. T . Schritt-Nr. L
P'osmotn Illjtnd dzr Ge(sschw;r.ldlgkelt posn 50.00 mm : I“““““’ posn 80.00 mm .
eingestelit weraen. (oonstige ! !
Bedingungen sind bereits eingestellt.) Q%QW\’_"]@_Q_@!__S_QQ_mm@.---’ 9??9*.“!".'?@'_9“_9_”__399__r!‘_m/_s_‘____:
Bei Verwendung der

Controller-Software E—

............................................................... B o e Rmons| se
Schrittdaten, Testbetrieb, Handbetrieb und St N P Be g T -+ Handbetrieb

1
. . . ] 0.50 m s 3u % f =
Verfahren mit festen Werten kénnen Gber . iE——
H . e tatus & S IFmmm =1
eine Maske eingestellt und betatigt werden. | [ s [[sugey [ susv Lmr seon - | ~ | restoav it---{ Test starten )
ptealata o o oo i
i Moo | M " Spi P

_ 0 |
0/ Absalute WUU

1
e |
= W 1|absolute 100
120 e L i 2| Absolute 100
‘:" e || 8 Absolute 200 ) .
i - — | e absslute 200 --{ Schrittdaten einstellen
CETHE. - 1|5 absolute 200
i S0 : i|  BlAbsolute 00 i B
i 7 absolute 400 : E
i 8 absolute 400 B :
——————— % | labsolute 500 80 L O L -00
—_— \
| :
Move Speed 20 [mm/sec] love distance .
| ‘ Verfahren mit
J festen Werten
Ready 10000 ~ 30000

Ubersicht 3 %SNC



(Detaileinstellung im "Normal Mode"

Wahlen Sie "Normal Mode", wenn eine Detaileinstellung erforderlich ist.

Detaileinstellung der Schrittdaten

Uberwachung von Signalen und Klemmenstatus
Darstellung von Signalen und Statusanzeige

Bei Verwendung einer Teaching Box

Im Testbetrieb kann der Antrieb
kontinuierlich mit max. 5
Schrittdaten betrieben.

Die Schrittdaten kénnen auf
mehrere Controller kopiert werden,
indem sie in der Teaching Box
gespeichert werden.

Teaching-Box-Maske

ﬁ}_‘lle Funktionen (Schrittdaten, Test,
Uberwachen usw.) kénnen aus
dem Hauptment gewéhlt werden.

Bei Verwendung der
Controller-Software

Schrittdaten, Parameter,
Uberwachen, Teaching usw.
werden in verschiedenen Fenstern
angezeigt.

Einstellung der Parameter
JOG und Verfahren mit festen Werten, Zurlick zum Ausgangspunkt, Testbetrieb
und Test Verfahren mit festen Werten kénnen durchgefiihrt werden.

Menii Achse 1
Parameter Menl Achse 1
Test Schritt-Nr. A
0 | Menu Achse 1
Hauptmenl-Maske Betriebsart v| Schritt-Nr. 1
Schritidaten Position 123.45 mm
e i e Stopy Ausgangsiiberwachung Achse 1
Tost-Mask BUSY[ ] A
est-Maske SVRE[@]
SETON[ ] v
Uberwachungsmaske

Schrittdaten

TG - SAEAT

- L1}
Parameter mr | e
L k]
-4
-
=W
Uberwachung Teaching
H TB: Teaching Box
E | nSteI I parameter PC: Controllgr-Software
Funktion ‘ Inhalt
)
Speed Kann in Einheiten von 1 mm/s eingestellt werden. O O O
Position Kann in Einheiten von 0.01 mm eingestellt werden. O O O
Acceleration/Deceleration | Kann in Einheiten von 1 mm/s? eingestellt werden. X O O
) Pushing force Positionierbetrieb: eingestellt auf 0%. X X X
Schitidaten Trigger LV Positionierbetrieb: eingestellt auf 0% X X X
Pushing speed Einstellung auf Vorschubgeschwindigkeit méglich X X X
Positioning force Stellkraft: eingestellt auf 100% (Schrittmotor) bzw. 250% (Servomotor) X O O
Area output Kann in Einheiten von 0.01 mm eingestellt werden. X O O
In position Waéhrend des Positioniervorgangs: Breite zur Zielposition. Muss auf min. 0.5 eingestellt werden| X O O
Stroke (+) Hubbegrenzung + (Einheit: 0.01 mm) X X O
Parameter | Stroke (=) Hubbegrenzung — (Einheit: 0.01 mm) X X O
(Auszug) | ORIG direction Einstellung der Richtung der Rickkehr zur Ausgangsposition méglich X X O
ORIG speed Einstellung der Geschwindigkeit der Riickkehr zur Ausgangsposition moglich X X O
ORIG ACC Einstellung der Beschleunigung der Riickkehr zur Ausgangsposition méglich X X O
JOG Wihrend der Schalter gedriickt gehalten wird, kann der kontinuierliche Betrieb bei Einstellgeschwindigkeit getestet werden.| O O O
MOVE Der Betrieb bei Einstellentfernung und -geschwindigkeit ausgehend von der aktuellen Position kann gestestet werden. X O O
Test Return to ORIG Rickkehr zur Ausgangsposition kann getestet werden. O O O
Test drive Der Betrieb der spezifizierten Schrittdaten kann getestet werden. O O (Kominuoie,licher
Betrieb ist erhaltiich.)
Compulsory output EIN/AUS der Ausgangsklemme kann getestet werden. X X O
Uberwachen DRV mon Aktuelle Position, aktuelle Geschwindigkeit, aktuelle Kraft und spezifizierte Schrittdaten-Nr. kann iiberwacht werden.| O O O
In/Out mon Aktueller ON/OFF-Status der Ein- und Ausgange kann Uberwacht werden. X X O
ALM Active ALM Aktueller Alarm kann bestatigt werden. O O O
ALM Log record In der Vergangenheit erzeugter Alarm kann bestétigt werden. X X O
Datei Save/Load Schrittdaten und Parameter des Controllers kénnen gespeichert, weitergeleitet und geldscht werden. X X O
Sonstige | Language Wechsel zwischen Japanisch und Englisch méglich. O] O3 (O3

x1 Jeder Parameter wird werkseitig entsprechend der empfohlenen Bedingung eingestellt. Bitte &ndern Sie die Einstellung von Parametern, die angepasst werden miissen.
x2 Teaching Box: Im Normal Mode kann der Betrieb der Teaching Box auf Englisch oder Japanisch eingestellt werden.

*3 Controller-Software: Kann durch Wé&hlen der englischen oder japanischen Version installiert werden.

ZS\VC
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C

Systemaufbau

@ Elektrischer Antrieb /
Mit Kugelumlauffiihnrung

&

@ Controller* BEY

Antriebskabel™ o--
Antriebskabel Bestell-Nr.

Schrittmotor / ohne Bremse LE-CP-O

Schrittmotor / mit Bremse LE-CP-0-B

Servomotor / ohne Bremse LE-CA-O

Servomotor / mit Bremse LE-CA-O-B

Spannungsversorgung des Controllers ‘

Die mit = markierten Bauteile sind je nach
Modellauswahl inbegriffen.

- zu CN1
«

@ Spannungsversorgungsstecker
Verwendbare KabelgroBe
AWG20 (0.5 mm?)

Spannungsversorgung
fir 1/0-Signal
24VDC

-------- -@ 1/0-Kabel* BE]
Bestell-Nr.: LEC-CN5-]

@ Teaching Box BEN
(mit 3 m Kabel)
Bestell-Nr.: LEC-T1-3EGO

@ Controller-Software FEZ]
(Kommunikationskabel, Umsetzer
und USB-Kabel sind inbegriffen.)
Bestell-Nr.: LEC-W1

kabel

Kommunikations-@-------

--------- @ USB-Kabel

@® Umsetzer

Ubersicht 5
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Serie LEF

Modellauswahl

Modellauswahl

Auswahlverfahren der Positioniersteuerung

> Uberpriifen Sie die
Zykluszeit.

Uberpriifen Sie die Ge-
schwindigkeit zur Nutzlast.

> Uberpriifen Sie das
zulassige Moment.

Auswahlbeispiel

-

Betriebs-

bedingungen * Werkstuckgewicht: 5 [kg]

* Geschwindigkeit: 300 [mm/s]

* Hub: 200 [mm]

¢ Einbaulage: horizontal

L

« Beschleunigung/Verzégerung: 3000 [mm/s?] g

* Werkstlickanbau:

w

[—

m Uberprifen von Nutzlast zur Geschwindigkeit
Geschwindigkeits—Nutzlast-Diagramm (S. 2 und 3)
Waébhlen Sie auf der Grundlage des Werkstlickgewichts und der Geschwindigkeit das
geeignete Modell aus dem Geschwindigkeits—Nutzlast-Diagramm aus.

Das Modell LEFS25A-200 wird basierend auf dem Diagramm rechts vorlaufig gewahit.

Uberpriifen der Zykluszeit

Ermitteln Sie die Zykluszeit anhand des folgenden Berechnungsbeispiels.

Zykluszeit:
T wird aus folgender Gleichung ermittelt.

T=T1+T2+T3+T4[s]|

®T1,T3:
Beschleunigungszeit T1 und die
Verzdgerungszeit T3 wird aus
folgender Gleichung ermittelt.

T1=v/al[s] | [T3=v/a2]s] |

e T2:
Die Zeit mit konstanter Drehzahl wird
aus folgender Gleichung ermittelt.

_L-05.v-(T1+T3)

v

T2

[s]

® T4:
Die Einschwingzeit ist von Bedingungen
wie Motortyp, Last und Positionierung der
Schrittdaten abhéngig und kann variieren.
Berechnen Sie daher die Einschwingzeit
bitte unter Berlcksichtigung des
folgenden Wertes.

Uberpriifung des Moments der
Fiihrung

Mep

)

m
L1

_—

Berechnungsbeispiel
T1 bis T4 kdnnen wie folgt ermittelt werden.

T1 = v/al = 300/3000 = 0.1 [s],
T3 = v/a2 = 300/3000 = 0.1 [s]

_L-05-v-(T1+T3)

T2
\"
~200-0.5-300 - (0.1 +0.1)
- 300
=0.57 [s]
T4=0.2[s]

Dementsprechend wird die Zykluszeit wie
folgt berechnet.

T=T1+T2+T3+T4
=0.1+0.57+0.1+0.2

=0.97 [s]
2,000 —
i
1,500 — ‘\ A\
E \ 1000 mnﬂs?\
5 |
o 1,000 ——= 3000 mm/s?
£ )
£ NN
(9] 9 d
3 500 Za N
5000 mm/s? "o 7
o | —
0 5 10 15 20
Werkstlckgewicht [kg]

horizontale Nutzlast: W [kg]

n

-

e

[TTTTTTT]
0 \\‘ Gewindesteigung 6: LEFS25B
5 “
\
0
N[
5 Gewindesteigung 12:—
LEFS25A

0
0 100 200 300 400 500 600 700

Geschwindigkeit: v [mm/s]

Geschwindigkeits—Nutzlast-Diagramm

(LEFS25 / Schrittmotor)

Geschwindigkeit: V [mm/s]

-

al:

a2:

L

a1/./

=
/ a2
\!
Zeit

. [s]

T1 T2 T3 |T4

: Hub [mm]

aus Betriebsbedingung

: Geschwindigkeit [mm/s]

aus Betriebsbedingung
Beschleunigung [mm/s?]
aus Betriebsbedingung
Verzdgerung [mm/s?]
aus Betriebsbedingung

T1:

T2:

T3:

T4:

Beschleunigungszeit [s]

Zeit bis zum Erreichen der
eingestellten Geschwindigkeit
Zeit bei konstanter Drehzahl [s]
Zeit, in der der Antrieb bei
konstanter Drehzahl in Betrieb ist
Verzdgerungszeit [s]

Zeit ab Beginn des Betriebs bei
konstanter Drehzahl bis Stopp
Einschwingzeit [s]

Zeit bis zum Erreichen der Endlage

Auf der Grundlage des obigen Ergebnisses wird das Modell LEFS25A-200 gewéhit.

% S\NC




Modellauswahl

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung)
Schrittmotor = Die Werte des folgenden Diagramms gelten fiir eine Positionierkraft von 100%.

LEFS16 / Kugelumlaufspindel

Horizontal Vertikal
12 12
]
_ 10 S Gewindesteigung 5: LEFS16B 10
2 N 5
=, < 5
z g ASEAN z 8
@ \ I
o] ~ 7]
5 BTN L,
5 6 \ N
P X N 2
= N o
£ 4 AN R Gewindesteigung 5: LEFS16B
N Gewindesteigung 10: LEFS16A = N | 1|
o > 8 [ [ [
= ~
‘ Gewindesteigung 10: LEFS16A
2 2 s\\\\ gung
0 0 - [~
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s]
LEFS25 / Kugelumlaufspindelantrieb
Horizontal Vertikal
T T T T T T
20 B Gewindesteigung 6: LEFS25B 20
\ =
= 15 * = 15 + Gewindesteigung 6: LEFS25B
3 A z \‘
% 10 2 10 |
IS o ;
5 \ g A
8 5 N
S 5 N\ Gewindesteigung 12: LEFS25A > 5 N
~
\‘ ~> Gewindesteigung 12: LEFS25A
\\ \
0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s]
LEFS32 / Kugelumlaufspindelantrieb
Horizontal Vertikal
50 50
T T 11
=~ Gewindesteigung 8: LEFS32B
— \
g 40 < & 5 40
S N =
17 AS =
% 30 \\ \ (_(@ 30
s A N N
z 1N \\ =
g 20 v N Gewindesteigung 16: LEFS32A- @ 20 ¥ Gewindesteigung 8: LEFS32B
c
N
< 10 \ 10 ~.~\\
Sal= Gewindesteigung 16: LEFS32A |
Ny
0 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s]




Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung)

Servomotor

LEFS16A / Kugelumlaufspindel

Modellauswahl

* Die Werte des folgenden Diagramms gelten fiir eine Positionierkraft von 250%.

Horizontal Vertikal
12 12
10 10

Gewindesteigung 5: LEFS16AB

Gewindesteigung 10: LEFS16AA

horizontale Nutzlast: W [kg]
(o))

vertikale Nutzlast: W [kg]
(o))

4 4 Gewindesteigung 5: LEﬁS1qAB
]
2 2 Gewindfstefgung 10:1 LEIfS1 ?AA
i i EEEEEE
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s]
LEFS25A / Kugelumlaufspindelantrieb
Horizontal Vertikal
2 HENEEN 2
_ =TT T ~|™ 7 Gewindesteigung 6: LEFS25A
g 3
2 15 = 15
g #
N ©
5 N . N
% 10 Gewindesteigung 12: LEFS25AA 3 10
IS o
e s > 5 Gewindesteigung 6: LEITS25‘AB
Gewindesteigun? 12: LEFS25AA
. . LTl
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s]
Schrittmotor Servomotor
LEFB / Riemen = Bei einer Positionierkraft von 100% LEFB / Riemen « Bei einer Positionierkraft von 250%
Horizontal Horizontal
T 1T ] 10
14 "™\ LEFB32
AN
E PN g
N
Z 10 N =
7 N\ B g
& N «
N 8 N\ N
E \\ E
§ 6FLEFB25 2 4
g N, 5
5 ¢ 5 LEFB25
< \ < 2 e —
2 -LEFB16 N SN LEFB16
| | |
LT ~ L
0 500 1000 1500 2000 0 500 1000 1500 2000

Geschwindigkeit: v [mm/s]

Geschwindigkeit: v [mm/s]




Modellauswahl

Zulassiges dynamisches Moment

Beschleunigung  ——1000 mm/s2  — — —3000 mm/s2  --=-=--- 5000 mm/s2
[3) .. q
| Lastuberhangrichtung Modell
3 m : Nutzlast [kg]
9 | Me: Zulassiges dynamisches Moment [N-m]
L|EJ L : Uberhang zum Lastschwerpunkt des Werkstiicks [mm] LEF16 LEF25 LEF32
2,000 — 2,000 — 2,000 —
i \ b ‘:
o E HAY E ) \ 'g' H \
Mep g £ 1,500 N B 1,500 Ty \ £ 1,500 Al
) 2| = 1\ N | 5 1 - {1\
) n - Loy - L\ - \
m S | o 1,000 - o 1,000 - o 1,000 —*
[} = N c Y & .
L1 g | & AN g N g KN
5 5] R § 5] N 9] wOS
’ o |8 500 R S 500 S S 500 SRS
A g g 1T~ SN ~ =K
0 0 0
0 2 4 6 8 10 0O 5 10 15 20 0 10 20 30 40
Werkstlickgewicht [kg] Werkstuckgewicht [kg] Werkstlickgewicht [kg]
2,000 — 2,000 — 2,000
i : -
o | E 1500 T 1,500 i, T 1,500
_ Mey c | E i\ E b \\ E H \\
£ N Z /3 Y\ d i\ 3 i\
5 m @ | @ 1,000 D = 1,000 N @ 1,000 o
N L2 ] ] KRN e NN g NN
= 0 2 5] W N 5] S IAN ] S RN
2 i @ | S 500 . S 500 > S 500 SN
< e | S |3 | F- D N4 3 T~
< (¢} T IENN
0 0 0
0 2 4 6 8 10 0O 5 10 15 20 0 10 20 30 40
Werkstlickgewicht [kg] Werkstuckgewicht [kg] Werkstlickgewicht [kg]
2,000 2,000 2,000
o | E 1500 E 1,500 E 1,500
c £ € €
L3 = — — —
- () ] ]
0 ] | ]
o o 1,000 o 1,000 o 1,000
2 g g
Mer S1E ol S G
m L |5 500 ‘q\ S 500y S 500 .‘3\
Q 1 N\
« ."’""-'----. \ |
0 0 0
0 2 4 6 8 10 0O 5 10 15 20 0 10 20 30 40
Werkstlckgewicht [kg] Werkstuckgewicht [kg] Werkstlickgewicht [kg]
2,000 2,000 \ 2,000 \
o | E 1500 \ ‘E 1,500 E 1,500
€ | E 3 E
Tl 3|3 3 5
< @ 1,000 @ 1,000 @ 1,000
[} I < o
Q2 £ £ £
S |2 2 2
i m > |5 500 S 500 1\ S 500 \\
Hy ) \N S —
Mep ] P———
0 0 0
—_ :1:11 01 2 3 4 5 0 5 10 15 0O 5 10 15 20
g L4 Werkstlckgewicht [kg] Werkstuckgewicht [kg] Werkstlckgewicht [kg]
=]
E 2,000 2,000 \ 2,000 \
o | E 1500 \ E 1,500 T 1,500
e | E 3 \ E \
 —
=] 0 0 0
"J') - - -
o o 2 @ 1,000 @ 1,000 2 1,000
° | & g g
1Nl T |3 \ 2 2
m g |5 50 g S 500 N S 500 \\
g ‘\ o] G \\ \ ———
| PG Mey T T——
[*| 1+ |*f O 0 0
01 2 3 4 5 0 5 10 15 0O 5 10 15 20
L5 Werkstlckgewicht [kg] Werkstuckgewicht [kg] Werkstlckgewicht [kg]
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Schlittengenauigkeit

Modellauswahl

Seite A

-—Seite B

Seite D

Schlittenabweichung (Referenzwert)

lineare Verfahrgenauigkeit [mm] (pro 300 mm)

Modell | @ lineare Verfahr- @ lineare Verfahr-
genauigkeit C zu A genauigkeit D zu B
LEF16 0.05 0.03
LEF25 0.05 0.03
LEF32 0.05 0.03

Anm.) Die lineare Verfahrgenauigkeit schlieBt nicht die Genauigkeit
der Montageflache ein.

0.08

0.06

0.04

Abweichung [mm]

0.02

/4F32
/ (¢=30 mm) |
LEF25
(¢=25mm) , /
LEF16
(=20 my //

i
/

100 200 300 400 500

Last W [N]

Anm.) Diese Abweichung wird gemessen, wenn eine Aluminiumplatte von 15 mm auf dem Schlitten montiert und fixiert wird.

O



Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffuhrung
Kugelumlaufspindel

Serie LEF.

LEFS16, 25, 32

Bestellschliissel

C€

LEFS

16

100

6N| 1

Anm.) CE-konforme Produkte
(D Die Erfilllung der EMV-Richtlinie wurde geprift, indem der

®

BaugréBe
16
25
32
Motor ¢
verwendbare BaugréBen
Symboll - TYP | EFS16[LEFS25|LEFS32
— Schrittmotor o o ]
A |ServomotorAm™) | @ o —
Gewindesteigung ¢
Symbol | LEFS16 | LEFS25 | LEFS32
A 10 mm 12 mm 16 mm
B 5 mm 6 mm 8 mm
A\ Achtung

elektrische Antrieb der Serie LEF mit dem Controller der
Serie LEC kombiniert wurde. Die EMV-Richtlinie ist von
der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und
von der Beeinflussung sonstiger elektrischer Geréate und
Verdrahtung abhéngig. Aus diesem Grund kann die
Erflllung der EMV-Richtlinie nicht fur SMC-Bauteile
zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen
in Kundensystemen integriert sind. Daher muss der
Kunde die Erfiilllung der EMV-Richtlinie fir das
Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und
Anlagen Uberprufen.

Fir die Ausfiihrung mit Servomotor wurde die Erflllung
der EMV-Richtlinie mit der Installation eines
Storschutzfilter-Sets gepriift (LEC-NFA). Siehe Seite 28
fur weitere Informationen zum Stérschutzfilter-Set. Siehe
LECA-Betriebsanleitung fir Informationen zur Installation.

Hub e

100

100 mm

{

{

800

800 mm

* Siehe Hub-Tabelle.

Motoroption

ohne Motorbremse

mit Motorbremse

* Hub-Tabelle @ Standard / O Fertigung auf Bestellung

oa—""/ 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800
LEFS16 o [ ) o O — | - | = | —
LEFS25 [ ) [ ) [ ) O [ } O — | =
LEFS32 | @ |® (@ | O | ® 0|0 |0

# Hube, die nicht oben angegeben werden, sind als Sonderanfertigungen erhaltlich.

Controller-Montage

Schraubenmontage

D

DIN-Schienenmontage

¢1/0-Kabellédnge

ohne Kabel

1.5m

3m

o= |

5m

» Controller-Ausfiihrung

ohne Controller

6N | mit Controller (NPN)
6P | mit Controller (PNP)
» Motorkabelldnge
— ohne Kabel 8 8 m*
1 1.5m A 10 m*
3 3m B 15 m*
5 5m C 20 m*

* Fertigung auf Bestellung

¢ Antriebskabel-Ausfiihrung

ohne Kabel

R Robotik-Kabel (flexibles Kabel)

-

-

Antrieb und Controller werden zusammen als Paket verkauft. (Controller - Seite 20)
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist. ~ ______.oc---eo-====""7
Uberprﬁfen Sie vor der Inbetriebnahme Folgendes LEFS'GA-MU
(D Stellen Sie sicher, dass die Modell-Nr. des Antriebstypenschilds mit der des Controller-Typenschilds tibereinstimmt. e
(@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-I/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). @ %
J

# Siehe Betriebsanleitung fir die Verwendung dieser Produkte. Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smcworld.com/ herunterladen.

6
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Elektrischer Antrieb / Mit Kugelumlauffiihrung

Serie LEFS

Kugelumlaufspindel
Technische Daten
ey — B Schrittmotor
e w Modell LEFS16 LEFS25 LEFS32
—— & Hub [mm] Anm. 1) 100, 200, 300 100, 200, 300 100, 200, 300, (400)
e - £ I~ ub [mm] (400) (400), 500, (600) 500, (600, 700, 800)
¥ N g €| Nutzlast | horizontal 9 10 20 20 40 45
p - T p = [kg] A-2) | yertikal 2 4 7.5 15 10 20
‘Q- Ny i Geschwindigkeit [mm/s] An-2)| 10 bis 500| 5 bis 250 |12 bis 500| 6 bis 250 |16 bis 500| 8 bis 250
% Positioniergenauigkeit [mm] +0.02
g E Steigung [mm] 10 5 12 6 16 8
S | StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s?] Anm. 3) 50/20
Anm. 1) Hilbe in ( ) werden auf Bestellung gefertigt. E Funktionsweise Kugelumlaufspindel
Anm. 2) Die Geschwindigkeit ist von der Nutzlast & | Flihrungsart Linearfiihrung
abhéngig. Siehe " Betriebstemperaturbereich [C 5 bis 40 (keine Kondensation, kein Gefr
"Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm etriebstemperaturbereich [°C] is 40 (keine Kondensation, kein Gefrieren)
(Fuhrung)" auf Seite 2. Luftfeuchtigkeit [%] 35 bis 85 (keine Kondensation, kein Gefrieren)
Anm. 3) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im S | MotorgréBe 28 ‘ 042 056.4
Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung g Mot Schrittmotor
und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der = otor
Versuch erfolgte mit dem Antrieb in der g Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
\S/tsrtphas?.) ceit: Koine Fehiiunk :E Nennspannung [V] 24 VDC +10%
ibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen ol .
im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der »n Lelstungsau.fnahme (W] Arm-9 22 38 50
Versuch erfolgte in axialer Richtung und 2 Standby-Leistungsaufnahme 18 16 44
rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der & | im Betriebszustand [W] An- ©)
Versuch erfolgte mit dem Antrieb in der £ | max. Leistungsaufnahme [W] Anm. 6) 51 57 123
Startphase.) o N -
Anm. 4) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) :, Controller-Gewicht [kg] 0.15 (Schraubenmontage), 0.17 (DIN-Schienenmontage)
gilt wenn der Antrieb im Betrieb ist. S o Typ Anm- 7) spannungsfreie Funktionsweise
Anm. 5) Die Standby-Leistungsaufnahme im 25| Haltekraft (N) 20 ‘ 39 78 157 108 ‘ 216
Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn B - A8
der Antrieb wahrend des Betriebs in den é Leistungsaufnahme [W] A" &) 36 5 5
Positionen gehalten wird. 2~ | Nennspannung [V] 24 VDC £10%
Anm. 6) Die momentane max. Leistungsaufnahme
(inkl. Controller) gilt wenn der Antrieb im Servomotor
Betrieb ist. Dieser Wert kann fir die Wahl
der Spannungsversorgung verwendet SEe] LEFS16A LEFS25A
werden. Hub [mm] Anm. 1) 100, 200, 300 100, 200, 300
Anm. 7) Nur mit Motorbremse (400) (400), 500, (600)
Anm. 8) Addieren Sie bei Antrieben mit = Nutzlast horizontal 7 10 11 18
Motorbremse die Spannungsversorgung fur ‘E [kg] A2 | yertikal 2 4 o5 5
die Motorbremse. < — - - - -
< | Geschwindigkeit [mm/s] |10 bis 500| 5 bis 250 |12 bis 500| 6 bis 250
(7} T T
Anm. 1) Hibe in () werden auf Bestellung gefertigt. g Positioniergenauigkeit [mm] 10.02
Anm. 2) Siehe "Geschwindigkeits—Nutzlast- o | Steigung [mm] 10 5 12 6
Diagramm (FUhrung)" auf Se“e?- ) S StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2] Am. 3) 50/20
Anm. 3) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im 2 - - -
Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung _E Funktionsweise Kugelumlaufspindel
und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der E Fiihrungsart Linearfihrung
\Slfrftuﬁh e”;"gte mit dem Antrieb in der Betriebstemperaturbereich [°C] |5 bis 40 (keine Kondensation, kein Gefrieren)
artphase. — X - - - -
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen Luftfeuchtigkeit [%] 35 bis 85 (keine Kondensation, kein Gefrieren)
im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der c | MotorgréBe 028 042
Versugh e_rfolgte in a_xialer Bichtung und o Motorleistung [W] 30 36
rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der K]
Versuch erfolgte mit dem Antrieb in der E Motor Servomotor
Startphase.) i= | Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)/Z-Phase
Anm. 4) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) P} Nennspannung [V] 24 VDC +10%
gilt wenn der Antrieb im Betrieb ist. S g —
Anm. 5) Die Standby-Leistungsaufnahme im o | Leistungsaufnahme [W] Anm 63 102
Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn ‘S | Standby-Leistungsaufnahme horizontal 4/ horizontal 4/
der Antrieb wahrend des Betriebs in den 2 | im Betriebszustand [W] Anm. 5) vertikal 9 vertikal 9
Positionen gehalten wird. % max. Leistungsaufnahme [W] Anm.6) 70 113
Anm. 6) Die momentane max. Leistungsaufnahme ° - -
(inkl. Controller) gilt wenn der Antrieb im Controller-Gewicht [kg] 0.15 (Schraubenmontage), 0.17 (DIN-Schienenmontage)
Betrieb ist. Dieser Wert kann fur die Wahl é ol TYp Anm. 7) spannungsfreie Funktionsweise
der Spannungsversorgung verwendet S E| Haltekraft (N) 20 l 39 78 l 157
werden. S
Anm. 7) Nur mit Motorbremse I g Leistungsaufnahme [W] A & 3.6 5
Anm. 8) Addieren Sie bei Antrieben mit 2~ | Nennspannung [V] 24 VDC +10%
Motorbremse die Spannungsversorgung fir
die Motorbremse.
Modell LEFS16 LEFS25 LEFS32
Hub [mm] 100 | 200 | 300 |(400)| 100 | 200 | 300 |(400) | 500 |(600)| 100 | 200 | 300 |(400)| 500 |(600) |(700)|(800)
Produktgewicht [kg]| 0.90| 1.05| 1.20 [ 1.35|1.84|2.12|2.40{2.68 | 2.96 | 3.24 | 3.35|3.75|4.15|4.55 | 4.95|5.35|5.75| 6.15
zusétzliches Gewicht
Motorbremse [kg] 0.12 0.19 035

SvVC
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Serie LEFS

Konstruktion
Serie LEFS

A—=

T

A—

W]

I /
l -
- :
© o @ ) D
Pos. Beschreibung Material Anm.

1 Gehéuse Aluminiumlegierung eloxiert

2 Flihrung —

3 Kugelumlaufspindel —

4 Wellenschaft rostfreier Stahl

5 Schlitten Aluminiumlegierung eloxiert

6 Abdeckung Aluminiumlegierung eloxiert

7 Schutzband-Stopper synthetischer Kunststoff

8 | Gehéduse A Aluminium-Druckguss chromatiert

9 Gehéause B Aluminiumlegierung eloxiert

10 | Lager-Befestigung Aluminiumlegierung

11 | Motorflansch Aluminiumlegierung eloxiert

12 | Kupplung —

13 | Motorabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert

14 | Endabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert

15 | Motor —
16 | Abdichtung Kabel NBR
17 | Befestigungs Schutzband rostfreier Stahl
18 | Staubschutzband rostfreier Stahl
19 | Lager —
20 | Lager —




Elektrischer Antrieb / Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel

Abmessungen: Kugelumlaufspindel

Serie LEFS

LEFS16 n x03.4 aHo (877
< Tiefe 3
vI T i — T vl e
» 4 = —— |
100 8
D x 100 (= E) 40
B
(L) Kabelldnge = 250 40
7.1.(37) A (Schlitten-Verfahrweg) 37 (113.5) | (2.4) 65 \ 27
~ ! ™
-—t+—-1 : Motorkabel (2 x 5)
© =<
= Shwm— L el <yt
gl 2 ¥ \M4X0.7
55 Gewindetiefe 7 (Masseanschluss)
Motoroption: mit Motorbremse Schritt- Servo-
(155.5) Kabellainge =250 motor  motor
65 15 15
- f% Es Be
o Pasan, 31
3Hg (9,025 *%EE’ & H
) %3(—1 (72) Bremsenkabel (93.5) 20
Bezugsebene fiir lere 40 e
Gehausemontage 4xMax07 24
—\ Gewindetiefe 6.4 <
i - - - IS el 7
b v ——tt T
3H9 (3°%) Modell L A B n D E
3 & T3 LEFS1601-100 | 3005 | .o | a9 | 4 | — | —
® LEFS1601-100B | 342.5
LEFS16C1-200 400.5
LEFS1601-200B | 4425 | 200 | 280 | 6 | 2 ] 200
LEFS1601-300 500.5
LEFS160-300B | 5425 | °¢ | 380 | 8 | 3 |300
LEFS25 o (9>%) LEFS160-400 6005 |, ™ 71 [ 00
n xg4.3 LEFS1601-400B | 642.5
< Tiefe 3
23 : = :
. ; ==
B 120 10
D x 120 (= E) 35
B
L) Kabellange =~ 250 58
10 52 A (Schlitten-Verfah 52 121.5 2.4 65 ﬁ
(52) . (Schlitten-Verfahrweg) ( ) ‘T() “‘
TT] T - Motorkabel (2 x @5) Lm
””.i 4
© N~
= &P EH
ol2 N
3 Motoroption: mit Motorbremse Schritt- Servo- giv’v‘i:a;iefes
(166.5) Kabellange = 250 motor motor (Masseanschluss)
65
g/ =N i
+0.025 o <
a8 %j B
Bezugsebene fiir Tiefe 3 64 Bremsenkabel (23.5) |20
Gehausemontage 4xM5x08 45
Gewindetiefe 8.5 3
H 3 = Ca = % = ) — Y
e *
+ |
H 2 e s = JJL L
3 5’,\ 3H9 (*5°%) Modell L A B|n]|D]JE
Tiefe 3 LEFS2501-100 341.5
LEFS2500-100B | 3865 | 0 | 210 4| — | —
LEFS2501-200 441.5
LEFS250-200B | 4865 | 2°° | 310 | 6 | 2 | 240
LEFS2501-300 541.5
LEFS250-300B_| 5865 | o0 | 410 | 8 | 3 | 360
LEFS2501-400 641.5
LEFS250-400B | 6865 | 0 | %10 | 8 | 3 | 360
LEFS2501-500 741.5
LEFS250-5008 | 786.5 | ~00 | 610 | 10 | 4 ] 480
LEFS2501-600 841.5
LEFS250-600B | 8865 | 020 | 710 | 12 | & |60




Serie LEFS

Abmessungen: Kugelumlaufspindel

LEFS32 4
N x5.5 5H (6%
© Tiefe 5
hd Y hd
2 - B3
150 15
D x 150 (= E) 15
B
70 (L) Kabellange =~ 250
48 10 62) A (Schlitten-Verfahrweg) 62 (147.5) L (2.4) 65
[ % I T T T :
T} ! ~ j )
(Dl D %] | 3
P @L}» =S
75 3 ol 3 Motorkabel (2 x @5)
' M4 x 0.7 )
Gewindetiefe 8
(Masseanschluss) Motoroption: mit Motorbremse
(199.5) Kabelldnge = 250
65 Schritt Servo-
Motor motor
[T
Bremsenkabel (23.5)
QSHQ [4—8.030) (1 22)
Tiefe 5
Bezugsebene fir 4% M6 X 1 70
Gehdusemontage ] Gewindetiefe 9.9\ = 3
(el T
! ~ —=
= ‘ ¢::l % d
| [ [y i 5
3 ellBHg (8%%°)
Tiefe 5
Modell L A B n D E
LEFS320-100 387.5
LEFS320-100B | 4395| ¢ | 20 | 4 | — | —
LEFS3201-200 487.5
LEFS3200-200B | 5395| 200 | 80 | 6 | 2 | 300
LEFS3201-300 587.5
LEFS3201-300B | 639.5| o060 | 40 | 6 | 2 | 800
LEFS3201-400 687.5
LEFS320-400B | 7395 *°¢ | %0 | 8 | 8 ] 4%0
LEFS3201-500 787.5 506 630 10 4 600

LEFS320-500B | 839.5
LEFS320-600 887.5
LEFS321-600B | 939.5
LEFS320J-700 987.5
LEFS320J-700B | 1039.5
LEFS3201-800 1087.5
LEFS321-800B | 1139.5

606 730 10 4 600

706 830 12 5 750

806 930 14 6 900

10



Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffuhrung

Riemen

Serie LEF

LEFB16, 25, 32

Bestellschliissel

C€

LEFB

16

T-1500

BaugréBe
16
25
32
Motor ¢
verwendbare BaugréBen
Symbol Typ
LEFB16|LEFB25 | LEFB32
— Schrittmotor ([ J [ [ J
A | ServomotorAnm) o o —
aquivalente Steigung ®
A\ Achtung
Anm.) CE-konforme Produkte
(D Die Erfiillung der EMV-Richtlinie wurde gepriift, Hub ¢
indem der elektrische Antrieb der Serie LEF mit
dem Controller der Serie LEC kombiniert wurde. 300 300 mm
Die EMV ist von der Konfiguration der ! !
Systemsteuerung des Kunden und von der 2000 | 2.000 mm
Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate und :
Verdrahtung abhéngig. Aus diesem Grund kann * Siehe Hub-Tabelle
die Erflllung der EMV-Richtlinie nicht fiir SMC-
Bauteile zertifiziert werden, die unter realen
Betriebsbedingungen in  Kundensystemen Motoroption ¢

integriert sind. Daher muss der Kunde die

Controller-Montage

Schraubenmontage

D | DIN-Schienenmontage

1/0-Kabellédnge

ohne Kabel

1.5m

3m

o= |

5m

¢ Controller-Ausfiihrung

ohne Controller

6N

mit Controller (NPN)

6P

mit Controller (PNP)

¢Motorkabelldnge

— ohne Kabel 8 8 m*
1 1.5m A 10 m*
3 3m B 15 m*
5 5m C 20 m*

* Fertigung auf Bestellung

¢ Antriebskabel-Ausfiihrung

Erfullung der EMV-Richtlinie fir das ohne Bremse

ohne Kabel

Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen
und Anlagen uberprifen.

(v

mit Bremse R

Robotik-Kabel (flexibles Kabel)

(@ For die Ausfiihrung mit Servomotor wurde die
Erflllung der EMV-Richtlinie mit der Installation
eines Stdrschutzfilter-Sets geprift (LEC-NFA).
Siehe Seite 28 fiir weitere Informationen zum
Storschutzfilter-Set. Siehe LECA-Betriebsanleitung
fir Informationen zur Installation.

* Hub-Tabelle

@ Standard/ O Fertigung auf Bestellung

Modell " 300 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 |1000 | 1200 | 1500|1800

2000

LEFB16 Ol @ O] 0| @ 0| e

LEFB25 O | @ O 10O | @ O | @ | O O |1 O |0

LEFB32 O | @ O 10 | @ O | @ | O O |1 O] 0

* Hlbe, die nicht oben angegeben werden, sind als Sonderanfertigungen erhéltlich.

* Der Riemenantrieb kann nicht bei vertikalen Anwendungen
eingesetzt werden.

-

Antrieb und Controller werden zusammen als Paket verkauft. (Controller— Seite 20)

Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist.

Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme Folgendes
() Stellen Sie sicher, dass die Modell-Nr. des Antrigbstypenschilds mit der des Controller-Typenschilds tibereinstimmt
@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-I/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP).

[LEFBiBm

™

# Siehe Betriebsanleitung fir die Verwendung dieser Produkte. Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smcworld.com/ herunterladen.

11



Serie LEFB

A
- <

v =
v

Anm. 1) Hibe in ( ) werden auf Bestellung gefertigt.
Anm. 2) Die Geschwindigkeit ist von der Nutzlast

Anm.

Anm.

Anm

Anm.

Anm.
. 8) Addieren Sie bei Antrieben mit

Anm

Anm.
Anm.

Anm.

Anm.

Anm.

Anm

Anm
Anm.

12

abhangig. Siehe "Geschwindigkeits—Nutzlast-
Diagramm (Fuhrung)" auf Seite 3.

3) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im
Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung
und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der
Versuch erfolgte mit dem Antrieb in der
Startphase.)

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im
Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch
erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig
zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte
mit dem Antrieb in der Startphase.)

4) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt
wenn der Antrieb im Betrieb ist.

. 5) Die Standby-Leistungsaufnahme im

Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn
der Antrieb wéhrend des Betriebs in den
Positionen gehalten wird.

6) Die momentane max. Leistungsaufnahme
(inkl. Controller) gilt wenn der Antrieb im
Betrieb ist. Dieser Wert kann fir die Wahl
der Spannungsversorgung verwendet
werden.

7) Nur mit Motorbremse

Motorbremse die Spannungsversorgung fir
die Motorbremse.

1) Hibe in ( ) werden auf Bestellung gefertigt.

2) Siehe "Geschwindigkeits—Nutzlast-
Diagramm (Fuhrung)" auf Seite 3.

3) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im
Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung
und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der
Versuch erfolgte mit dem Antrieb in der
Startphase.)

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im
Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch
erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig
zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte
mit dem Antrieb in der Startphase.)

4) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt
wenn der Antrieb im Betrieb ist.

5) Die Standby-Leistungsaufnahme im
Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn
der Antrieb wahrend des Betriebs in den
Positionen gehalten wird.

. 6) Die momentane max. Leistungsaufnahme

(inkl. Controller) gilt wenn der Antrieb im
Betrieb ist. Dieser Wert kann fir die Wahl
der Spannungsversorgung verwendet
werden.

. 7) Nur mit Motorbremse

8) Addieren Sie bei Antrieben mit
Motorbremse die Spannungsversorgung fir
die Motorbremse.

Technische Daten

Schrittmotor

Modell LEFB16 LEFB25 LEFB32
Hub [mm] Anm. 1) (300), 500, (600, 700) | (300), 500, (600,700), 800, (300) | (300), 500, (600,700), 800, (300)
2 800, (900), 1000 1000, (1200, 1500, 1800, 2000) | 1000, (1200, 1500, 1800, 2000)
£ | Nutzlast [kg] Am-2) [horizontal 1 5 14
5 Geschwindigkeit [mm/s] Anm. 2) 48 bis 1100 48 bis 1400 48 bis 1500
§ Positioniergenauigkeit [mm] +0.1
3 aquivalente Steigung [mm)] 48 48 48
_g StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2] Am. 9 50/20
g Funktionsweise Riemen
-5 | Fuihrungsart Linearflihrung
2 Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40 (keine Kondensation, kein Gefrieren)
Luftfeuchtigkeit [%] 35 bis 85 (keine Kondensation, kein Gefrieren)
é MotorgréBe 028 [ 042 [ 056.4
2| Motor Schrittmotor (Servo 24 VDC)
g Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
:ﬁ Nennspannung [V] 24 VDC +10%
8‘ Leistungsaufnahme [W]Anm. 4) 24 32 52
2 | Standby-Leistungsaufnahme
§ im Betr!i/ebszusta?!d [W] Anm. 5) 18 16 44
E max. Leistungsaufnahme [W] Anm-6) 51 60 127
% Controller-Gewicht [kg] 0.15 (Schraubenmontage),0.17 (DIN-Schienenmontage)
ég Typ Anm. 7) spannungsfreie Funktionsweise
°§ Haltekraft (N) 4 19 36
28| Leistungsaufnahme [W] A'm-8) 3.6 5 5
,_E Nennspannung [V] 24 VDC +10%
Servomotor
Modell LEFB16A LEFB25A
300), 500, (600, 700) | (300), 500, (600,700), 800, (900
s Hub [mm] Anm- 1) ( 830, (900(), 1000 ) <1oo<)1, (1203, 1500, 1)800, 2(000))
£ | Nutzlast [kg] # 2 | horizontal 1 2
5: Geschwindigkeit [mm/s] 48 bis 2000 48 bis 2000
§ Positioniergenauigkeit [mm] +0.1
8 aquivalente Steigung [mm] 48 48
% StoB-Vibrationsfestigkeit [m/s?] Am-3) 50/20
g Funktionsweise Riemen
5 | Fuhrungsart Linearflhrung
e Betriebstemperaturbereich [°C] |5 bis 40 (keine Kondensation, kein Gefrieren)
Luftfeuchtigkeit [%] 35 bis 85 (keine Kondensation, kein Gefrieren)
g MotorgroBe 28 042
5 | Motorleistung [W] 30 36
E Motor Servomotor (24 VDC)
iﬁ Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)/Z-Phase
2| Nennspannung [V] 24 VDC +10%
ﬁ Leistungsaufnahme [W] Anm. 4) 78 69
2 -
fé i:aggme't:'zs::g%sdaw\;ﬁm ; horizontal 4 horizontal 5
% max. Leistungsaufnahme [W] Anm.6) 87 120
| Controller-Gewicht [kg] |0.15 (Schraubenmontage),0.17 (DIN-Schienenmontage)
é;; Typ Anm.7) spannungsfreie Funktionsweise
25| Haltekraft (N) 4 19
i § Leistungsaufnahme [W] Anm. 8) 3.6 5
82| Nennspannung [V] 24 VDC +10%
Modell LEFB16 zus. Gewicht mit Motorbremse [kg]
Hub [mm] (300) | 500 | (600) | (700) | 800 |(900)| 1000 042
Produktgewicht [kg]| 1.19 | 1.45 | 1.58 | 1.71 | 1.84 | 1.97 | 2.10
Modell LEFB25 2us. Gewicht mit Moforbremse [kg]
Hub [mm] (300) | 500 |(600) |(700) | 800 |(900)| 1000 | (1200) | (1500) | (1800) | (2000) 0.19
Produktgewicht [kg]| 2.39 | 2.85 | 3.08 | 3.31 | 3.54 | 3.77 | 4.00 | 4.46 | 5.15 | 5.84 | 6.30
Modell LEFB32 s, Geicht mitMolorbrems kg
Hub [mm] (300) | 500 | (600) |(700) | 800 |(900)| 1000 | (1200) | (1500) | (1800) | (2000) 0.35
Produktgewicht [kg]| 4.12 | 4.80 | 5.14 | 5.48 | 5.82 | 6.16 | 6.50 | 7.18 | 8.20 | 9.22 | 9.90
ZSNC




Elektrischer Antrieb / Mit Kugelumlauffiihrung

Serie LEFB

Riemen
Konstruktion
Serie LEFB
T
L
.//@ i
A N | @\
= | o NG
e L N
© 9 =[5! , , g\@@@
o 7 i

v f LW
Y /
: e =— N B
Pos. Beschreibung Material Anm.

1 Gehéduse Aluminiumlegierung eloxiert

2 Fiihrung —

3 Riemen —

4 Riemenbefestigung Kohlenstoffstahl chromatiert
5 Riemenbefestigung Aluminiumlegierung eloxiert
6 Schlitten Aluminiumlegierung eloxiert
7 Abdeckung Aluminiumlegierung eloxiert
8 Schutzband-Stopper synthetischer Kunststoff

9 Gehéuse A Aluminium-Druckguss chromatiert
10 Befestigung Riemenscheibe Aluminiumlegierung
11 Welle fiir Riemenscheibe rostfreier Stahl
12 Riemenscheibe Aluminiumlegierung eloxiert
13 | Riemenscheibe Aluminiumlegierung eloxiert
14 | Motorbefestigung Aluminiumlegierung eloxiert
15 Motorabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert
16 Endabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert
17 Befestigungs Schutzband rostfreier Stahl
18 | Motor —
19 | Abdichtungskabel NBR
20 | Stopper Aluminiumlegierung
21 Staubschutzband rostfreier Stahl
22 Lager —
23 | Lager —
24 | Spannschraube Chrommolybdénstahl vernickelt
25 | Befestigungsschraube fiir Riemenscheibe | Chrommolybdénstahl vernickelt

O

SvVC
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Serie LEFB

Abmessungen: Riemen

+0.025
LEFB16 X034 - 3HO (87%)
: <« || Tiefe 3
<] i ¥ il :
31 = =)
150 8
D x 150 (= E) 20
B Motoroption: mit Bremse
Schritt- Servo-
L) Kabellédnge ~ 250 e motor motor
| Bremsenkabel
7 (92) A (Schlitten-Verfahrweg) 37  53.5_ | (1.5) 65 40 =1 [035)
3 = ==} Ea
- A = g B
o —— 77 g’ 65 15 15
I | \Motorkabel = Kabellinge
e | T E)/ (2 x @5) ; =250
SER=]
10.025 55 Spannschraube
ﬂ?’ﬂ(o_l 72) 117 (M3: Schliisselweite 2.5)
Bezugsebene fir Tiefe 3 40 M4 x0.7_
Gehausemontage % 24 Gewindetiefe 7
Gewindetiefe 6.4 \L*j S (Masseanschluss )
E 4l
o ® ® &
o 3Hg (*3925 Modell L A B n D E
2;. ol " Tiefe 3 LEFB16JT-3000] 495.5| 306 435 6 2 300
® LEFB16C1T-500C] 695.5| 506 635 10 4 600
LEFB16]T-600C] 795.5| 606 735 10 4 600
LEFB16C1T-700C] 895.5| 706 835 12 5 750
LEFB161T-800C] 995.5| 806 935 14 6 900
LEFB16JT-900C] | 1095.5| 906 | 1035 14 6 900
LEFB16JT-10001| 1195.5| 1006 | 1135 16 7 1050
LEFB25 N 3H (6%
X 94.3 -
< Tiefe 3
® | | vl & }E—»A“IGEF
< Al 5 -
170 10
Dx 170 (=E) 25
B Motoroption: mit Bremse
(L) Kabellange ~ 250 Schritt- Servo-
- I motor motor
10 (109) A (Schlitten-Verfahrweg) 52 64.8 (1.5) _ 65 i| Bremsenkabel
I 58 ; (@3.5)
¢ 38 ===
e e A T
9| o =]
S~ _ o g .65
il el el | T 1 z alf v |18 Kabelldnge
"i © o =250
i & em =i
4 N < =
0025 Motorkabel 6 o
o3H9 !+o' D (102) (2 x 24.7) 17 Spannschraube
Bezugsebene fiir . 'K;Iesfe ((3) . 64 M % 0.7 (M3: Schlisselweite 2.5)
P X X 0. —_—
Gehausemontage Gowirdetiofs 8.3 % 2 Gewindetiefe 8 Modell H
; - s - - - e - (Masseanschluss ) LEFB25T-[sT| 115.8
F e i LEFB25T-5TB | 158.8
; = y || LEFB25AT-[ST] 98.8
) [ E! )
S mLi aHo (1295 LEFB25AT-[STIB | 139.8
® <—(—lﬂefe 3 Modell L A B n D E
LEFB251T-300C] 541.8| 306 467 6 2 340
LEFB25C1T-500C] 741.8 | 506 667 8 3 510
LEFB25C1T-600C] 841.8| 606 767 10 4 680
LEFB25C1T-700C] 941.8| 706 867 10 4 680
LEFB25C1T-800C] | 1041.8 | 806 967 12 5 850
LEFB25C]T-900C] | 1141.8| 906 | 1067 14 6 1020
LEFB250JT-10001| 1241.8 | 1006 | 1167 14 6 1020
LEFB251T-120001| 1441.8 | 1206 | 1367 16 7 1190
LEFB25]T-15001| 1741.8 | 1506 | 1667 20 9 1530
LEFB25JT-1800C1| 2041.8 | 1806 | 1967 24 11 1870
LEFB251T-200001| 2241.8 | 2006 | 2167 26 12 2040
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Abmessungen: Riemen

Elektrischer Antrieb / Mit Kugelumlauffiihrung
Riemen

Serie LEFB

LEFB32
5H9 (+g.030)
N X05.5 © Tiefe 5
hd A hd
o , i1l I
8 - rﬂ;@
200 15
D x 200 (= E) 25
(B)
Motoroption: mit Bremse
Schritt- Servo-
L) Kabellange~ 250 ) motor motor
10 (121) A (Schiitten-Verfahrweg) 62 86.6 | (1.5) _ 65 & f:;?)se"kabe'
5] & e f——?g B
o 48 ==t G
. |65 15 | |15
©| o = Kabellange
Q© Q 5 =~ 250
CT 7T LT 11 = 0| o = g
TS| b R — ksl
Motorkabel \ 3
(2 x 95) 7.5 Spannschraube
2 (M3: Schlusselweite 2.5)
M4 x 0.7 Gewindetiefe 8
(Masseanschluss )
o5H9 (+8.030) 122
Bezugsebene fiir Tiefe 5 70
Gehausemontage 4 x M6 x 1 42
Gewindetiefe 8.5 3
q ® = ® B N
A - ] :
H ] v:l - A
U 23 ® i
8 &l sho(5)
Tiefe 5
Modell L A B n D E
LEFB32JT-3000] 585.6 | 306 489 6 2 400
LEFB32C1T-500C] 785.6 | 506 689 8 3 600
LEFB32C]T-600C] 885.6 | 606 789 8 3 600
LEFB320JT-700C] 985.6 | 706 889 10 4 800
LEFB32]T-800C1 |1085.6 | 806 989 10 4 800
LEFB32C]T-900C] | 1185.6 | 906 | 1089 12 5 1000
LEFB32JT-1000C1| 1285.6 | 1006 | 1189 12 5 1000
LEFB32C1T-1200C1| 1485.6 | 1206 | 1389 14 6 1200
LEFB32]T-1500C1| 1785.6 | 1506 | 1689 18 8 1600
LEFB32JT-1800C1| 2085.6 | 1806 | 1989 20 9 1800
LEFB321T-2000C1| 2285.6 | 2006 | 2189 22 10 2000
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Serie LEF

Al

Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und

die Betriebsanleitung fiir Sicherheitshinweise Elektrische Antriebe.
Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smcworld.com/ herunterladen.

] Design

|

| Handhabung

/A Achtung

1. Keine Last anbauen,
Betriebsbereichsgrenzen libersteigt.
Das Produkt ist unter Berlicksichtigung der max. Last und
des zuldssigen Moments zu wahlen. Bei einem Betrieb
auBerhalb der Betriebsbereichsgrenzen wirkt eine
UberméaBige exzentrische Last auf die Fihrung, was zu
einem vermehrten Spiel der Fihrung, Genauigkeitsverlust
und einer verkilrzten Lebensdauer des Produkts fuhrt.

2. Verwenden Sie das Produkt nicht fir
Anwendungen, in denen es liberméaBigen externen
Kréften oder StéBen ausgesetzt ist.

Dies kann zu Fehlfunktionen flhren.

die die

| Handhabung

/A Achtung

1. Bei "In-Position" sollten die Schrittdaten tber 0.5
liegen.
Betragt "In-Position" = 0,5 oder weniger, ist das Signal von
"In-Position" mdglicherweise kein Ausgangssignal.

2. INP-Ausgangssignal
1) Positionieranwendung
Sobald das Produkt den Schrittdaten-Einstellbereich [In
pos] erreicht, schaltet sich das INP-Ausgangssignal (In-
Position) ein.
Anfangswert: auf min. [0.50] einstellen.

16

O

10.

11.

/A Achtung

3. Den Schlitten nicht auf das Hubende prallen lassen,
auBer bei der Riickkehr zur Ausgangsposition.

Dabei kann der interne Stopper beschadigt werden.

= ‘H_lx

Achten Sie darauf, dass der Antrieb nicht beschédigt wird,
besonders bei Verwendung in vertikaler Richtung.

4. Die Schubkraft sollte dem Anfangswert
entsprechen.

Wird die Schubkraft auf einen Wert unterhalb des
Anfangswerts eingestellt, kann dies einen Alarm ausldsen.

5. Die tatsachliche Geschwindigkeit des Produkts
kann durch die Last geandert werden.
Beachten Sie bei der Produktauswahl die
Kataloganweisungen in Bezug auf die Modellauswahl und
die Technischen Daten.

6. Wahrend der Riickkehr zur Ausgangsposition
keine Last, StoBeinwirkungen oder Widerstand
zusétzlich zur transportierten Last anwenden.
Andernfalls kann sich die Ausgangsposition verschieben,
da diese auf dem erfassten Motordrehmoment basiert.

7. Das Gehause und die Schlittenmontageflache

dirfen nicht verbeult, zerkratzt oder anderweitig
beschéadigt werden.
Andernfalls kann es zu einem Verlust der Parallelitédt der
Montageflachen, lockeren Verbindungen der Fihrung,
einem Anstieg des Gleitwiderstands und anderen
Problemen kommen.

8. Beim Lastanbau keine hohen StoB- oder Momentkrafte
anwenden.
Eine externe Kraft, die das zulassige Moment Uberschreitet,
kann Teile der Fuhrungseinheit lockern, den
Gleitwiderstand erhéhen usw.

9. Die Ebenheit der Montageflache darf max. 0,1 mm
abweichen.
Ungenlgende Ebenheit des Werkstlicks oder der Oberfléche, an
die das Produkt montiert werden soll, kann ein Fiihrungsspiel und
einen erhéhten Gleitwiderstand erzeugen.

Bei der Montage des Produkts min. 40 mm fiir das
Biegen des Kabels einhalten.

Waéhrend der Positionieranwendung und im Positionier-
bereich das Werkstiick nicht auf den Schlitten
aufprallen lassen.

SvVC



Serie LEF
Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffuhrung
A Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und
die Betriebsanleitung fur Sicherheitshinweise Elektrische Antriebe.
Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smcworld.com/ herunterladen.

| Wartung

/A Warnung

Wartungsintervall
Fuhren Sie die Wartung entsprechend der nachstehenden Tabelle durch.

| Handhabung |

/A Achtung

12. Verwenden Sie fiir die Montage des Produkts Schrauben

mit der passenden Lange und ziehen Sie diese mit dem
korrekten Anzugsdrehmoment fest.
GroBere  Anzugsdrehmomente kdnnen Fehlfunktionen
verursachen, wéhrend sich bei einem zu niedrigen
Anzugsdrehmoment die Halteposition verdndern und das
Werkstiicks herunterfallen kann.

Intervall Sichtprifung interne Prifung |Riemenpriifung

Inspektion vor der
taglichen Inbetriebnahme

O J— J—

Inspektion alle
6 Monate/1000 km/ O O O
5 Millionen Zyklen*

Gehausemontage oA

. I 4

fl
[] >

LA A )

x Wahlen Sie jeweils die Einheit aus, die am frilhesten anwendbar ist.

® Punkte fir die Sichtpriifung

Modell | Schraube oA ¢ 1. Lose Schrauben, anormale Verschmutzung .
i) i 2. Uberpriifung auf Beschadigungen und der Kabelverbindung
LEFCI16| M3 34 20 3. Vibration, Gerdusche
LEF[125 M4 4.3 24
LEFO32 M5 5.5 30 ® Punkte fiir die interne Priifung
1. Zustand der Schmierung der beweglichen Teile
Werkstiickmontage 2. Loser Zustand oder . mechanisches Spiel bei festen
max. ¢ (max. Elementen oder Befestigungsschrauben
Modell |Schraube | Anzugsdreh- |Einschraubtiefe . . . .
J moment (N-m)|  mm) ® Punkte fiir die Riemenpriifung
¥ |LEFOJ16| M4 21 6 Stoppen Sie den Betrieb sofort und tauschen Sie den Riemen
GJ LEFC25| M5 5.7 8 aus, wenn einer der folgenden Vorfille eintritt. Stellen Sie
LEFCI32| M6 74 9 auBerdem sicher, dass lhre Betriebsumgebung und

Betriebsbedingungen die fir das Produkt spezifizierten
Anforderungen erflllen.

a. Abnutzung des Zahnriemens
Die Gewebefasern sind undeutlich. Kautschuk ist entfernt,
die Fasern verfarben sich weiB3lich. Die Faserlinien werden
undeutlich.

b. Riemen l6st sich ab oder ist abgenutzt
Der Riemen nimmt runde Form an und ausgefranste
Fasern ragen heraus.

c. Riemen teilweise geschnitten
Der Riemen ist teilweise eingeschnitten. Fremdkérper, die
von den Zahnen auBerhalb des eingeschnittenen Teils
erfasst werden, verursachen Beschadigungen.

d. Vertikale Linie an Riemenzdhnen
Beschadigung, die entsteht, wenn das Band auf dem
Flansch lauft.

e. Kautschukriickseite des Riemens ist weich und klebrig
f. Riss auf der Riemenriickseite

Verwenden Sie Schrauben, die min. 0.5 mm kirzer als die max.
Einschraubtiefe sind, um einen Kontakt der Schrauben mit dem
Gehause zu vermeiden. Zu lange Schrauben kdnnten auf das Gehause
stoBen und Fehlfunktionen o.A. verursachen.

13. Nicht mit fixiertem Schlitten das Antriebsgehéduse
in Betrieb verfahren.

14. Der Riemenantrieb LEFB kann nicht bei vertikal
montierten Anwendungen eingesetzt werden.

15. Uberpriifen Sie in den Technischen Daten die min.
Geschwindigkeit fur jeden Antrieb.
Andernfalls kdnnen unerwartete Funktionsstérungen, wie
Klopfen, kommen.

16. Beim Riemenantrieb kann es bei Geschwindigkeiten
innerhalb der Antriebsspezifikationen zu
Vibrationen zu kommen, die von den
Betriebsbedingungen verursacht werden kdnnen.
Stellen Sie die Geschwindigkeit so ein, dass keine
Vibration verursacht wird.

AWarnung

1. Bei der Antriebsausfiihrung mit Servomotor

erfolgt der "Motor Phase Detection Step" durch
Eingang des Servo-On-Signals, direkt nachdem
der Controller eingeschaltet wird.
Dieser Motor Phase Detection Step bewegt den Schlitten
bis zur max. Spindelsteigung. (Der Motor dreht sich in
umgekehrte Richtung, wenn der Schlitten auf ein Hindernis
wie z.B. die Endlage trifft.) Berlcksichtigen Sie den Motor
Phase Detection Step bei der Installation und Verwendung
dieses Antriebs.

ZS\C 17
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chrittmotor-Controller Servomotor-Controlle

erie LECP6 Serie LECAEG

@ I/0-Kabel

Spannungsversorgung
fiir /O-Signal24 VDC

@ Controller i Bitte sehen Sie eine SPS und eine Spannungs-
[ L versorgung von 24 VDC fir die /0-Signale vor.

@ Elektrischer Antrieb /
Mit Kugelumlauffiihrung

Optionen

@ Controller-Software
(Kommunikationskabel, USB-
Kabel und Umsetzer
sind inbegriffen.)

0: Umsetzer
Antriebskabel @-----

@® Kommunikations- | | = [software zum
kabel Al S Programmieren
3 { des Controllers

USB-Kabel®’
zu CN1

Spannungsversorgung
des Controllers 24 VDC @ Spannungsversorgungsstecker
(Zubehor)

Anschlusskabel und
Spannungsversorgung sind
vom Kunden zu stellen. (Die
Spannungsversorgung muss
ohne Strombegrenzung

betrieben werden.) ® Teaching Box
(mit 3 m Kabel)

Programmieren des Controllers
Uber die Teaching Box




Schrittmotor-Controller

Serie LECP6

Servomotor-Controller

Serie LECAG6

Bestellschliissel

A\ Achtung LE C N -

Anm. 1) CE-konforme Produkte T
(D Die Erfilllung der EMV-Richtlinie wurde geprilft,
indem der elektrische Antrieb der Serie LEF mit Antr
dem Controller der Serie LEC kombiniert ontroller Serie LECP6 serie LECA6
wurde. Die EMV-Richtlinie ist von der .
Konfiguration der Systlemsteuerung Qes kompatibler Motor Bestell-Nr. Antrieb
‘::i?r?;hu;de‘ggtj i:\f@gﬂ::ﬁfﬁ:g :J\n;r:'ggg ] Angabe ohne Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen
Aus diesem Grund kann die Erfillung der P | Schrittmotor Beispiel: Geben Sie [LEFS16A-400] fir LEFS16A-
EMV-Richtiinie nicht fir SMC-Bauteile 400-R16N1 ein
zertifiziert werden, die unter realen A [Servomotor Anm. 1)
Betriebsbedingungen in Kundensystemen —°0pti0n
integriert sind. Daher muss der Kunde die .
Erfillung der EMV-Richtlinie fir das Ausgangsart ¢ »1/0-Kabellénge — | Schraubenmontage
Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen n — ohne Kabel | |D A" 2)| DIN-Schienenmontage
- g?d Anlagen tberprifen. ] 1 15m Anm. 2) DIN-Schiene ist nicht
(2) Fir die Serie LECA6 (Servomotor-Controller) A ) inbeariffen. Bitte getrennt
wurde die Erfiilung der EMV-Richtlinie mit der usgangsart 3 3m b 9” -Bite g
Installation eines Stdrschutzfilter-Sets gepriift N | NPN 5 5m estellen.
(LEC-NFA). Siehe Seite 28 fiir weitere P | PNP

Informationen zum Stérschutzfilter-Set. Siehe
LECA-Betriebsanleitung fir Informationen zur

Installation * Wenn Sie bei der Bestellung der Serie LE die Ausfiihrung mit Controller wahlen

(-P600) ist es nicht notwendig, diesen Controller einzeln zu bestellen.

Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist.

Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme Folgendes [LEFS'GA-”U

(@ Stellen Sie sicher, dass die Modell-Nr. des Antriebstypenschilds mit der des Controller-Typenschilds iibereinstimmt.
@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-I/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). @ {

-

Technische Daten

Technische Daten

Modell LECP6 LECAG6
Motor 2-Phasen HB-Schrittmotor mit unipolarer Speisung AC-Servomotor
S pam. 1| SPannung: 24 VDC +10%  Stromaufnahme: 3 A (Spitzenwert 5 A) Anm- 2)| Spannung: 24 VDC +10%  Stromaufnahme: 3 A (Spitzenwert 10 A) Anm. 2)
pannungsversorgung ) ) . :
[inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Bremse] [inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Bremse]
Eingangssignal 11 Eingénge (Optokoppler)
Ausgangssignal 13 Ausgéange (Optokoppler)
Encoder A/B-Phase,“Line Receiver Input A/B/Z-Phase", Line Receiver Input
Auflésung 800 p/r Auflésung 800 p/r
serielle Kommunikation RS485 (kompatibel mit Modbus-Protokoll)
Speicher EEPROM
LED-Anzeige LED (jeweils griin/rot)
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme fiir Zwangsverriegelung
Kabellange (m) I/O-Kabel: max. 5; Antriebskabel: max. 20
Kihlsystem Luftkiihlung
Betriebstemperaturbereich (°C) 0 bis 40 (keine Kondensation, kein Gefrieren)
Luftfeuchtigkeit (%) 35 bis 85 (keine Kondensation, kein Gefrieren)
Lagertemperaturbereich (°C) —10 bis 60 (keine Kondensation, kein Gefrieren)
Lager-Luftfeuchtigkeit (%) 35 bis 85 (keine Kondensation, kein Gefrieren)
Isolationswiderstand zwischen Gehause (Kihlflache) und SG-Klemme 50 (MQ)
(MQ) (500 VDC)
. 1 hr nmont
Gewicht (g) 1?8 ngN-gléE?eneﬁmgggge)

Anm. 1) Die Spannungsversorgung muss ohne Strombegrenzung betrieben werden.
Anm. 2) Die Leistungsaufnahme variiert je nach Antriebsmodell. Siehe Technische Daten des jeweiligen Antriebs fir weitere Informationen.

20 % S\NC



Schrittmotor-Controller Serie LE CP 6
Servomotor-Controller Serie LE CA 6

Montageanweisung
a) Schraubenmontage (LECI611-[7) b) DIN-Schienenmontage (LECCJ61C]D-[1)
(Installation mit zwei M4-Schrauben) (Installation mit DIN-Schiene)

DIN-Schiene ist verriegelt.

Erdungskabel Erdungskabel Erdungskabel

Einbaulage :> i

DIN-Schiene

=
=

—

Einbaulage ::>$

’

ﬁ DIN-Schienen-Anbausatz

Der Controller wird in die DIN-Schiene eingehangt und zur Verriegelung wird A in
Pfeilrichtung geschoben.

DIN-Schiene L
75 12.5 5.25
AXT100-DR- ~ (Abstand)
* Geben Sie fur O die "Nr." aus der nachstehenden Tabelle an. o o] P R R R Ry
Siehe Abmessungen auf Seite 22 fiir Montageabmessungen. e R i i i i i i
v
[t}
N 1.25
L-Abmessungen
Nr. 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 | 8.5 | 98 |[1105| 123 | 1355 | 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 |210.5| 223 | 2355 | 248 | 260.5
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 | 2855 | 298 | 310.5| 323 | 3355 | 348 | 360.5| 373 | 3855 | 398 |410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5| 473 | 4855 | 498 | 510.5

DIN-Schienen-Anbausatz
LEC-DO0 (mit 2 Befestigungsschrauben)

Der DIN-Schienen-Anbausatz kann nachtréaglich bestellt und an den Controller mit Schraubenmontage montiert werden.
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Abmessungen
a) Schraubenmontage (LECCI6[11-[1)
(81.7) 5
240 35
66 ) far Gehause-
1_l.  Spannungsversorgungs-LED griin montage 31

(EIN: Spannungsversorgung ist eingeschaltet.)

Alarm-LED rot

( (’; (EIN: Alarm ist eingeschaltet.)
©

CNS5 1/O-Stecker

CN4 Schnittstelle

150

CN3 Encoder-Stecker

CN2 Motorstecker

CN1 Spannungsversorgungsstecker

141

b) DIN-Schienenmontage (LECJ611D-[1)

4.6

fur Gehause-
montage

Siehe Seite 21 fir Abmessung und

(81.7) (11.5) Bestell-Nr. der DIN-Schiene.
66 35
e 31

[

N
<
©
U
::1‘

. (=N
2l )
| -

H 0

' @

173.2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

167.3 (geschlossene Verriegelung der DIN-Schiene)

(91.7) i

Anm.) Wenn zwei oder mehr Controller verwendet werden, halten Sie

einen Abstand von min. 10 mm ein.
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Verdrahtungsbeispiel 1

Schrittmotor-Controller Serie LE CP 6
Servomotor-Controller Serie LE CA 6

]Spannungsversorgungsanschluss: CN1

Stecker fiir LECP6

= Der Stecker ist der LEC beiliegend.

CN1 Spannungsversorgung fiir LECP6 (Phoenix Contact FK-MC0.5/5-ST-2.5)

Anschlussbezeichnung Funktion Angaben zur Funktion
. M24V-Klemme / C24V-Klemme / EMG-Klemme / BK RLS-Klemme sind
ov gemeinsame Masse (-) .
gemeinsam (-).
M24V Motor-Spannungsversorgung (+)| Motor-Spannungsversorgung (+), 24V

C24v Steuerungs-Spannungsversorgung (+) | Steuerungs-Spannungsversorgung (+), 24V
EMG Stopp (+) Eingang (+), der den Stopp freigibt.
BK RLS Bremsenentriegelung (+)| Eingang (+), der die Bremse entriegelt.

CN1 Spannungsversorgungsklemmen-Anschluss fiir LECA6 (Phoenix Contact FK-MC0.5/7-ST-2.5)

Anschlussbezeichnung Funktion Angaben zur Funktion
. M24V-Klemme / C24V-Klemme / EMG-Klemme / BK RLS-Klemme sind
ov gemeinsame Masse (-) .
gemeinsam (-).
M24V Motor-Spannungsversorgung (+) | Motor-Spannungsversorgung (+), mit der der Controller versorgt wird.
C24V Steuerungs-Spannungsversorgung (+)| Steuerungs-Spannungsversorgung (+), mit der der Controller versorgt wird.
EMG Stopp (+) Eingang (+), der den Stopp freigibt.
BK RLS Bremsenentriegelung (+)| Eingang (+), der die Verriegelung entriegelt.
RG+ Regenerative Output 1 AnschluBklemme, um z.B. Bremsenergie abzubauen. (In Kombination mit
RG- Regenerative Output 2 | der Standardspezifikation der Serie LEY ist es nicht nétig, diese anzuschlieBen.)

Verdrahtungsbeispiel 2

| Parallel-l/O-Anschluss: CN5

Elektrisches Schaltschema

LECO6NOO-0I (NPN)

* Wenn Sie eine SPS o.A. an den CN5 parallelen I/0-Stecker anschlieBen, verwenden Sie bitte das I/0-Kabel (LEC-CN5-0).
* Die Verdrahtung sollte an die Ausfihrung der Parallel-I/O (NPN oder PNP) angepasst werden. Bitte nehmen Sie die
Verdrahtung unter Berlicksichtigung des nachfolgenden Diagramms vor.

LECO6POO-O (PNP)

24 VDC 24 VDC
CN5 fur 1/0-Signal CN5 fur 1/0-Signal
COM+ | A1 {1 COM+ | A1 {4
COM- | A2 COM- | A2
INO A3 [—o o INO A3 | o~
INT A4 oo INT Ad L oo
IN2 A5 oo IN2 A5 | oo
IN3 A6 o o IN3 A6 | oo
IN4 A7 oo IN4 A7 | oo
IN5 A8 o o IN5 A8 | oo
SETUP | A9 [—o o SETUP | A9 | 5o |
HOLD | A10 o o HOLD | A10 | o™o
DRIVE | A11 —o o DRIVE | A11 |5 o 4
RESET | A12 —o0 ¢ RESET | A12 |5 o4
SVON | A13 oo SVON | A13 |~
outo | BT —{ -4 outo | B1 [}t
OUT1 B2 {1 OUT1 B2 —{F—+¢
ouT2 B3 — ouT2 B3 —{F—
ouT3 B4 — ouT3 B4 —{F——
out4 | B5 —{— ouT4 | B5 —{F——*
outs | B6 —{1— outs | B6 —}——¢
BUSY B7 —{}— BUSY B7 —{F—2
AREA B8 —{ AREA B8 —{F—+
SETON | B9 —{ SETON | B9 —}——¢
INP B10 —{ INP B1O —{F———¢
SVRE | B11 — }—¢ SVRE |B11 —{F—+¢
+ESTOP | B12 — —¢ +*ESTOP | B12 — F——9¢
«*ALARM | B13 — F— «ALARM | B13 — F—
JR— | JR— |
Eingangssignal Ausgangssignal
Bezeichnung Inhalt Bezeichnung Inhalt
COM+ Anschluss der 24 V-Spannungsversorgung fiir das Eingangs-/Ausgangssignal OUTO bis OUT5| Ausgabe der Schrittdaten-Nr. wéhrend des Betriebs
COM- Anschluss Masse fir das Eingangs-/Ausgangssignal BUSY Ausgabe, wenn Antrieb in Bewegung ist
INO bis IN5 Schrittdaten ent_sprechend Bi_t—Nulmmer (Der Ein_gangsbefehl AREA Ausgabe innerhalb des Ausgangseinstellbereichs der Schrittdaten
erfolgt in der Kombination von INO bis 5.) SETON Ausgabe bei Riickkehr in die Ausgangsposition
SETUP Befehl fur die Riickkehr in die Ausgangsposition INP Ausgabe bei Erreichen der Zielposition oder Zielkraft (Schaltet sich
HOLD Der Betrieb wird voriibergehend angehalten. ein, wenn Positionierung oder Schub beendet sind.)
DRIVE Befehl zum Verfahren SVRE Ausgabe wenn Motor eingeschaltet ist
RESET Zuriicksetzen des Alarms und Unterbrechung des Betriebs *ESTOP Anm,) Keine Ausgabe bei EMG-Stopp-Befehl
SVON Befehl Servo ON *ALARM Anm.) Keine Ausgabe bei Alarm

O

Anm.) Diese Signale sind Ausgangssignale, wenn die Spannungsversorgung des Controllers eingeschaltet ist. (N.C.)

SvC
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Schrittdaten-Einstellung

Schrittdaten-Einstellung fiir die Positionierung

Mit dieser Einstellung bewegt sich der Antrieb in Richtung
Zielposition und stoppt dort. Das nachfolgende Diagramm zeigt
die Einstellparameter und den Betrieb. Die Einstellparameter
und Einstellwerte flr diesen Betrieb werden unten angegeben.

Schrittdaten (Positionierung)

Geschwindigkeit

’ Acceleration ‘

’ Deceleration

Speed

INP-Ausgang | EIN

In-Position

AUS

EIN

©: miissen eingestellt werden.
(O miissen den Anforderungen entsprechend eingestellt werden.
—: Einstellung nicht erforderlich.

Position

Beschreibung

Move M

Ist eine absolute Position erforderlich, stellen
Sie "Absolute" ein. Ist eine relative Position
erforderlich, stellen Sie "Relative" ein.

Speed

Geschwindigkeit zur Zielposition

0|0

Position

Zielposition

Acceleration

Beschleunigungsparameter Je hdher der
Einstellwert, desto schneller erreicht der
Antrieb die eingestellte Geschwindigkeit.

Deceleration

Verzdégerungsparameter Je hoher der

Einstellwert, desto schneller stoppt er.

Pushing Force

Einstellwert 0. (Werden Werte von 1 bis
100 eingestellt, wechselt der Betrieb zu
Schub-Betrieb.)

Trigger LV

Einstellung nicht erforderlich.

Pushing Speed

Einstellung nicht erforderlich.

Positioning Force

max. Drehmoment wéhrend des Positionierbetriebs
(keine spezifische Anderung erforderlich)

Area 1, Area 2

Bedingung, die das AREA-Ausgangssignal
(Bereich) einschaltet.

In - Position

Bedingung, die das INP-Ausgangssignal
einschaltet. Sobald der Antrieb den [in
position]-Bereich erreicht, schaltet sich das
INP-Ausgangssignal ein. (Das Andern des
Anfangswertes ist hier nicht notwendig.)
Wenn die Ausgabe des Ankunftssignals
vor Abschluss des Betriebs erforderlich ist,
erhéhen Sie den Wert.
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Schrittmotor-Controller Serie LE CP 6
Servomotor-Controller Serie LE CA 6

Signal-Tabelle
Zuriick zur Ausgangsposition (Referenzfahrt)
Spannungsversorgun 24V
9 oing__| oV
EIN
SVON AUS
Eingang
SETUP I
EIN
BUSY
us AUS
SVRE
SETON
Ausgang
INP \
*ALARM ‘:‘.‘
*ESTOP 1 \‘
Geschwindigkeit :: "‘ 0 mm/s
Zuriick zur Ausgangsposition E ‘.‘

i Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs "in position" der Parameter i
i befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet. i

i Lesen der i
Position anfahren jStep-No. |
7
EIN
N —I [ 1 | AUS
Eingang :Ausgabe der i
DRIVE iStepNo.____
EIN
ouTt
AUS
Ausgang BUSY
INP ,ll|
Geschwindigkeit Al 0 mm/s
Positionierbetrieb @

i Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs "in position" der Parameter

1

! befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet. i

x "OUT" ist Ausgangssignal wenn "DRIVE" von eingeschaltet zu
ausgeschaltet wechselt. (Wenn Spannung anliegt, "DRIVE" bzw.

"RESET" sich einschaltet oder "+*ESTOP" sich ausschaltet, dann schalten
sich alle "OUT"-Ausgénge aus.)

HOLD Reset i Alarm-Reset!
Eingang HOLD I EIN Eingang | RESET I EIN
— AUS AUS
EIN EIN
Ausgan BUSY ouT
usgang —] AUS A —] ;'-, AUS
usgang n
' i EIN
()
— AUS
Geschwindigkeit 0 mm/s i
HOLD wéhrend des Betriebs ; b e eeme o e \
! Die Alarmgruppe kann anhand der Kombination von OUT- |
1 Signalen bei der Alarmerzeugung identifiziert werden. E
# Wenn sich der Antrieb im Positionsbereich des Schubbetriebs befindet, e
stoppt er auch dann nicht, wenn das HOLD-Signal Eingangssignal ist. * "ALARM* und "ESTOP* werden als Negativ Logik dargestellt.
Y
ZSVC
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Zubehor

Antriebskabel fiir Schrittmotor
LE-CP- é / Kabelldnge: 1.5 m,3 m, 5 m

LE-CP-

Kabelldnge (L)
1 1.5m
3m
5m
8 m*
10 m*
15 m*

C 20 m*
* Fertigung auf Bestellung

3
5
8
A
B

Belegung

Controller-Seite
—-

Antriebskabel mit Bremse und Sensor fiir Schrittmotor

LE-CP-

Kabelldnge (L)
1.5m
3m
5m
8 m*
10 m*
15 m*
20 m*
* Fertigung auf Bestellung

O W|>| o uv|w|=

mit Bremse und Sensor e

-B

Belegung

) ) Stecker C (14.2)
Antriebsseite g :‘f Belegung
SR - JHL
N i \ ¢ |
zr __.\ © A6 B6
Stecker A Z o]
(30.7) L 11) (14.7)
8B "
LE-CP- Ac / Kabelldnge: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
. Controller-Seit
(+ Fertigung auf Bestellung) omprereere .
Stecker C (14.2)
. . v —
Antriebsseite 0 13 Belegung
= Ty I — Al B1
L === ﬁ . ‘ A6 B6
SteckerA € ~ (14.7)
B30.7) |—— °© L Stecker D (1)
. Belegung Belegung
Schaltkreis Stecker A Farbe Stecker C
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/- A-3 blau 4
Bel
__Abschirmung _ _ IFENize Steoker b
Vce B-4 T T braun 12
Masse-Anschluss) A-4 l:l T XHXXKX ,’/ + schwarz 13
A B-5 T + T + rot 7
A A-5 . ,u‘ XXXX : .‘ schwarz 6
B B-6 + 1 orange 9
B A-6 ! J‘/ >OOO< : N /‘/ schwarz 8
777777777777777777 - J— 3
1
LE-CP- g/ Kabelldnge: 1.5 m,3 m, 5 m
Antriebsseite Controller-Seite
SteckerA  Q Stecker C (14.2 Belegung
= ] —~ Al{fmB1
EUt___ﬁ/ ‘ ¢ < e IE",I B6
N Al B1
= ] Pd [ =
st _ | - T a3 B3
w0
(30.7) Stecker B 2 L (11) (14.7)

(10)

LE-CP- 32 / Kabellinge: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m (= Fertigung auf Bestellung)

Belegung
2

Anm.) Nicht verwendet bei Serie LEY.
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Controller-Seite
—-

Antriebsseite w0
2| 0o
Stecker A Q= Stecker C (142 Belegung
(7 F=aa Ml
~
= RN R BN B I 5. B A6 Y- B6
«; RS Al B1
=] J b |
T —— N ED
Stecker B 8 e
(30.7) — = L (14.7)
. Belegung Belegung
Schaltkreis Stecker A Farbe Stecker G
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/— A-3 blau 4
Belegun,
__Abschirmung _ _ IFNiEs Steclger 8
Vce B-4 T T braun 12
Masse-Anschluss|  A-4 l:l T XHXXKX ,’/ + schwarz 13
A B-5 T + T + rot 7
A A-5 : ,u‘ XHXKX : ;‘ schwarz 6
B B-6 7 i orange 9
B A-6 - v XXX N 7 schwarz 8
777777777777777777 - J— 3
. Belegung
Schaltkreis Stecker B
Verriegelung (+) B-1 rot 4
Verriegelung (-) A-1 >OOO< schwarz 5
Sensor (+) Anm.) B-3 braun 1
Sensor (=) Anm.) A-3 >OOO< blau 2

O
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Schrittmotor-Controller Serie LE CP 6
Servomotor-Controller Serie LE CA 6

Antriebskabel fiir Servomotor

LE—-CA-

Kabelldnge (L)

1 1.5m
3 3m
5 5m
8 8 m*
A 10 m*
B 15 m*
(o 20 m*
* Fertigung auf
Bestellung

Antriebskabel mit Bremse und Sensor fiir Servomotor

LE-CA-

Kabellénge (L)
1.5m
3m
5m
8 m*
10 m*
15 m*
20 m*
* Fertigung auf Bestellung

O|W > wiuv|w =

mit Verriegelung und Sensor ¢

Anm.) Nicht verwendet bei Serie LEY.

SvVC

O

LE-CA- Controller-Seite
Antriebsseite o
Stecker C (14.2) o
—_—

Belegung _ - Belegung
1 2 Q] (23.7)  Stecker A @ (16.6)
3 4 < ) 321

| ]] 7“

(13.5) < ===t | ¢ \ 145

S | Tty | _ i
@ AB
N X (14.7)
(30.7) L
(10) / Stecker B Stecker D
. Belegung Belegung
Schaltkreis Stecker A Farbe Stecker C
U 1 rot 1
\ 2 weif3 2
w 3 schwarz 3
. Belegung ) Belegung
Schaltkreis Stecker B _____Abschirmung Farbe Stecker D
Vee B-1 1 7 7 t  braun 12
Masse-Anschluss A-1 M schwarz 13
A B-2 1 — — t rot 7
A e RO OO GHER N - 5
B B-3 1 — — t _ orange 9
B s OO0 T 8
Z B4 % y ,’ y ,’ ] gelb 11
Z A-4 ; : schwarz 10
Mo e N - § — 3
Anschluss der Abschirmung
—B LE-CA-O-B
T Antriebsseite
-— Controller-Seite Belegung
& =27 . stecker At N &l (166)
%) (23.7) Stecker A2 0| o Stecker C (14.2) o
Belegung ecker Q. .
) ---ct ] '
3 4 B
" &) [m | [
(13.5) -
N
si | \ 5 \
- N
o)
(30.7) b L (14.7)
Stecker B Stecker D
f Belegung Belegung
2aialilaels Stecker A1 D Stecker C
U 1 rot 1
Vv 2 weif3 2
w 3 schwarz 3
f Belegung ) Belegung
Schaltkreis | giacker A2 ____Abschimung ____ 29 Stecker D
Vee B-1 1 £ £ ' braun 12
Masse-Anschluss A-1 M schwarz 13
A B-2 1 — — ! rot 7
A e 1+ OO0 T 5
B B-3 1 — — t _ orange 9
B s OO0 T 5
Z B-4 3 — — ] gelb 11
z A-4 = . ; ™ . schwarz 10
7777777777777777777777 - J— 3
Schaltkreis gf'elg““g Anschluss der Abschirmung
ecker
T R I D (@@ ' G— :
Verriegelung (-) A-1 ? ¢t schwarz 5
TR L et e B G O.C G :
Sensor (=) Anm.) A-3 ? ¢ schwarz 2
27



Serie LECP6
Serie LECAG6

Zubehor
1/0-Kabel
LEC — CN5 — Controller-Seite SPS-Seite
Belegung
- A B1 A1
" — S .
Kabelldnge (L) = 3 Al3
1 1.5m 8 B1
3 3m L :
5 5m (14.4) L B13  B13 A13
Belegung Farbe  [Markierung Markierungs- Belegung Farbe  [Markierung Markierungs-
farbe farbe
I A1l hellbraun | ® schwarz B1 gelb L rot
* Leit Be: AWG28
eflergrobe A2 helloraun | ® rot B2 hellgrin | m m schwarz
A3 gelb u schwarz B3 hellgrin | m = rot
A4 gelb u rot B4 grau L schwarz
A5 hellgrin | ® schwarz B5 grau UL rot
A6 hellgrin | = rot B6 weil3 L schwarz
A7 grau u schwarz B7 weifl3 L rot
A8 grau u rot B8 hellboraun | @ B B | schwarz
A9 weil3 u schwarz B9 hellbraun | m B = rot
A10 weil3 u rot B10 gelb H B B | schwarz
A1 helloraun | @ & schwarz B11 gelb UL rot
A12 hellbraun | m = rot B12 hellgrin | m m ® | schwarz
A13 gelb am schwarz B13 hellgrin | mm®E rot
— Abschirmung

Storschutzfilter-Set fiir Servomotor

LEC—NFA

Inhalt des Sets: 2 Stérschutzfilter (Hersteller WURTH ELEKTRONIK: 74271222)

(33.5)
(12.5)

R
: | )

(42.2) (28.8)

* Siehe Betriebsanleitung der Serie LECA® fur Informationen zur Installation.
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Serie LEC

Controller-Software / LEC-W1

(D Controller-Software

(2 Kommunikationskabel

I @ USB Kabel  [Fiess
E- o}

(3 Umsetzer
4

e
,.f""A -

«

Systemvoraussetzungen Hardware

\

Bestellschliissel

LEC-W1
Controller-EinstellsoftwareI

(Japanisch und Englisch sind erhaltlich.)

Inhalt

(D Controller-Software (CD-ROM)

PC (2 Kommunikationskabel
(Kabel zwischen Controller und Umsetzer)

(3 Umsetzer

@ USB-Kabel
(Kabel zwischen PC und Umsetzer)

PC/AT-kompatibler Computer mit Windows XP und mit USB1.1- oder USB2.0-Anschliissen.

+ Windows® und Windows XP® sind eingetragene Handelsmarken von Microsoft Corporation.

Beispiele der Softwareoberflache

Beispiel der Oberflache im "Easy Mode"

FikdE}  Edit Comm  Setting
m |
] — =] RTH OMG | Stop
Step Ho. Pesition Soeed Ferce
|
Lo nsn mm n mmfs 30 X Get Fos |
R — P e og Speed
[T =S T = | = | pemon
Step Data
LEN Hove W Seen Pesilion PushinsF PushinsSe In eos -~
LLTES L1} I I [
U Absolule e .09 L L] 1.00
1 &bsaluis 1nn 1n.n8 ] ] 1.0
& Absulule 100 20.00 ] 1.00
2 &bsaluie 200 an.ne L] L] 1.00
4 Absolute 00 40.08 L L] 1.00
B dbsoluie ann En.ne L] ] 1.00
§ Absolute 00 G0.00 L ] 1.00
T &bhsoluie 4ann T0.08 ] ] 1.0
B Absolute 400 00,08 L ] 1.00
8 Ahanluie L11) an.ne ] ] 1.00
Maove Speed 20 [mm/sec] Mave dutance
0] O —
Resdy 100,00 =~ 300.00

Einfacher Betrieb und Bedienung

@ Antriebs-Schrittdaten, wie z.B. Position,
Geschwindigkeit, Kraft usw. kénnen
eingestellt und angezeigt werden.

@® Die Schrittdaten kdénnen auf ein und
derselben Seite eingestellt und der Antrieb
getestet werden.

® Kann fur Jog und gleichmaBiges Verfahren
verwendet werden.

Beispiel von Oberflachen im "Normal Mode"

I3 ACTGantralier — [Step Datal 01 -
Filef) View(y) Actionld) Windowld) Heb(p

Alarm ([0 =] o

ﬁﬂJJJMSmhh -,;y;;-m_
sameteton =[O e stetest o) N

Rasic |ORG |

Them Valun ~ felead iex I B
Tyoe No. LCP

Controlier 10 1 Unit nans

10_patern L] DBownload Stan N b2k

ACCSOEC patiern
S-mobian rate

H
;
Strakel+) 200,00 Upluad A1 - »
g Force 0
Shrokel-) -2a0,00 - : TiFxst Pasn a0 AR,

Trapezoid-wolion

e saeed o Do I —

Wax ACG/DEC 2000 Jond A E
Def In position 1.00

:N[Groffsel ﬂg: nOut |

ux force

Pars protect 1 ConmontStnplinta Losd o L

Enable ¥ Disable L] DRIVE [

Unit name & Save:

oM wr 2 e |
cooy | et | paste | crer | wrs | e
[Wa. | Wove W | Geead | Fosition | Accel wra | s
wale [t
! 0] absolule 100 b.00 2000 L] T § |
i 1 ahsalute 100 10.00 2000 L] 1
2/ dbanlule 100 .00 2000 L] Y
| 3 avsolute o B0.00 2000 ] 1
[ 4 Mselute F{]) 40.00 000 L] AREA |
5 abzoluls 00 50,00 800 L]
| B &bsoluls &00 E0.00 000 L] ——
| T Avsolute 00 To.eo 000 000 L] 1 w LLL 0.0 oo 1.90
| 8 Absoluie 400 B0.00 000 1000 [ ] (] ] 100 .00 .00 1.00
9 abzolule s00 80.00 2e00 2000 ] L] ] 100 .00 .00 1.00
! 10 Absalute 00 100.00 an00 w0 L] ] ] 100 .00 0.00 1.0~
Feaddy Mo | ormal 1

@ Detaildarstellung der Schrittdaten

@® Uberwachung von Signalen und dem Status

@ Einstellung der Parameter

® JOG und gleichméBiges Verfahren, Zurlick zum Ausgangspunkt,
Testbetrieb und Test der Ausgange kénnen durchgefihrt werden.

O
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Serie LEC

Teaching Box / LEC-T1

Freigabetaste

(Option) \ [
{

Bestellschliissel

C€

LEC-T1-3

Teaching Box l

lFreigabetaste
— | ohne

Kabelldnge S | mit Freigabetaste
« Verriegelungsschalter fur
JOG Testfunktion
Anzeige ¢
Japanisch * Stopptaste

S Technische Daten

Englisch

| G |mit Stopptaste ausgestattet|

Standardfunktionen Position Beschreibung
° Anzeige chinesischer Zeichen Schalter Stopptaste, Freigabetaste (Option)
° Stopptaste Kabelldange 3m

Schutzklasse IP64 (auBer Stecker)
Option Betriebstemperaturbereich (°C) 5 bis 50 (keine Kondensation)
* Freigabetaste Luftfeuchtigkeit (%) 35 bis 85

Gewicht (g) 350 (auBer Kabel)

+ Die Erfullung der EMV-Richtlinie der Teaching Box wurde nur mit dem LECP6-Controller und dem

entsprechenden Antrieb gepruft.

Easy Mode
Funktion Beschreibung Aufbau der Menlipunkte
Step Data * Einstellen der Schrittdaten Hend Bata
- Data Step No.
JOG * JOG-Betrieb - Monitor Einstellung von zwei unten dargesteliten Parametern
* Zuriick zur Ausgangsposition JOG (Position, Geschwindigkeit, Kraft, Beschleunigung, Verzégerung)
Test » 1-Schritt-Betrieb Test
* Zuriick zur Ausgangsposition Alarm Monitor
* Anzeige der Achse und TB-Setting || Anzeige Step No.
Schrittdaten-Nummer Anzeige von zwei unten dargesellten Parametern
Monitor « Anzeige von zwei ausgewdhlten (Position, Geschwindigkeit, Kraft)
Parametern aus Position,
Geschwindigkeit, Kraft. JOG
—1 Zuriick zur Ausgangsposition
Alarm * Anzeige des aktiven Alarms JOG-Betrieb gangsp
* Alarm-Reset
* Wiederverbinden Test
* Einstellung einfacher / normaler Modus 1-Schritt-Betrieb
TB-Setting * Einstellung der Schrittdaten und
Parameterwahl fur ‘ Alarm
Uberwachungsfunktion — Anzeige des aktiven Alarms
Alarm-Reset
TB-Setting
wiederverbinden
Easy Mode / Normal Mode
Einstellparameter
30
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Teaching Box Serie LEC

Normal Mode

Aufbau der Meniipunkte

Funktion Beschreibung Menu Step Daten
Step Data « Schrittdaten-Einstellung Step Data Step No.
- Parameter Bewegungs-Modus
Parameter * Parametereinstellung Monitor Geschwindigkeit
* JOG-Betrieb/Konstante-Rate- Test Position
Bewegung Alarm Beschleunigung
e Zuriick zur Ausgangsposition File Verzdgerung
* Testbetrieb (max. 5 Schrittdaten TB-Setting Schubkraft
Test spezifizieren und in Betrieb Reconnect Trigger LV
nehmen) Schubgeschwindigkeit
 Obligatorischer Ausgang Positionierkraft
(obligatorische Signalausgabe, Areat, 2
obligatorische Klemmeausgabe) In-Position
* Antriebsliberwachung Parameter Grundeinstellung |
* Ausgangssignal-Uberwachung L Basic
Monitor * Eingangssignal-Uberwachung ORIG ORIG Einstellung |
* Ausgangsklemmen-Uberwachung
« Eingangsklemmen-Uberwachung Monitor DRV-Monitor
* Aktive Alarmanzeige Verfahrweg Position, Geschwindigkeit,
Alarm (Alarm-Reset) || Ausgangssignale Kraft, Step-No,
¢ Anzeige Alarm-Log-Aufzeichnung Eingangssignale Letzte Step no.
Y - Ausgangklemme : :
g;z?i?tjggﬁhj:g Parameter des Eingangklemme _‘ Monitor-Ausgangssignal |
Controllers, der fir die Test —{ Monitor-EingangssignaI|
Kommunikation verwendet wird,
JOG/Verfahren

speichern (vier Dateien kdnnen —{ Monitor-AusgangskIemmen|

gespeichert werden, wobei ein [ Zurtick zu ORIG

File Schrittdaten- und Parametersatz 'Orﬁftbtetrieﬁ A _{ Monitor Eingangsklemmen |
als eine Datei gespeichert wird). Igatorischer Ausgang
. 'E?gfg_ '”_Czn"cT’”e’ S Alarm Aktive ALM
adt die in der Teaching Box ’ - -
gespeicherten Daten in den = Akt|velr Alarm Anzeige aktiver Alarm
Controller, der fiir die Aufzeichnung der Alarme Alarm-Reset
Kommgnikation verw?ndet wird. File ALM Log record
* Gespeicherte Daten I6schen — Daten speichern Aufzeichnung der Alarme
* Anzeigeneinstellung Laden in Controller
Easy Mode / Normal Mode Datei lI6schen
* Spracheneinstellung _
(Japanisch/Englisch) TB-Setting
TB-Setting * Einstellung der Hintergrundbeleuchtung Easy Mode / Normal Mode
¢ Einstellung des LCD-Kontrasts Sprache
* Signalton-Einstellung Hintergrundbeleuchtung
» max. Verbindungsachse — LCD-Kontrast
* Distanzeinheit (mm/Zoll) Signalténe
R : « wied bind Anzahl max. Antriebe
econnec wiederverbinden Passwort
Distance unit
L Reconnect
Abmessungen

4 102
/_Q?/@ Pos.|  Beschreibung Funktion
@\\ C A 1 1 | LCD LCD-Bildschirm (mit Hintergrundbeleuchtung)
I- 2 | Ring Schllsselring zum Befestigen der Teaching Box
— . 3 | Stopptaste Dyrch Dr[]cken der Task wird der Betrieb gestoppt.
g@ ° @\E Die Entriegelung erfolgt durch Drehen nach rechts.
@ ® 4 | Stopptastenschutz | Schutz fir den Stoppschalter

2
0

2o
D\

. Verhindert unbeabsichtigten Betrieb (unerwarteten
Freigabetaste

@ 5 . Betrieb) der JOG-Testfunktion. Andere Funktionen,
(Option) wie Datenanderung, werden nicht abgedeckt.
O™ 6 | Tastschalter Tasten fur Eingabe

7 | Kabel Lénge: 3 Meter

8 | Stecker Stecker zum Anschluf3 an die LEC.

22.5
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Serie LEC

Controller und Peripheriegerate/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fir Sicherheitshinweise.

Siehe Betriebsanleitung fiir die Verwendung dieser Produkte.
Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smcworld.com/ herunterladen.

|

Hinweise zu Konstruktion und Auswahl \

|

Handhabung

A Warnung

1. Stellen Sie sicher, dass die spezifizierte Spannung

anliegt.

Andernfalls kann es zu Funktionsstérungen und Beschadigungen
kommen. Ist die Spannung niedriger als die spezifizierte
Spannung, wird die Last mdglicherweise aufgrund eines internen
Spannungsabfalls des Controllers nicht bewegt. Bitte Gberpriifen
Sie vor der Verwendung die Betriebsspannung.

2. Das Produkt nicht auBerhalb der angegebenen Betriebs-

bereichsgrenzen betreiben.

Andernfalls kénnen Brand, Funktionsstérungen oder
Beschéadigungen des Antriebs die Folge sein. Bitte Uberprifen Sie
vor der Verwendung die Technischen Daten.

3. Installieren Sie auBerhalb des Gehauses einen Notausschaltkreis.

Bitte installieren Sie den Notausschalter auBerhalb des Gehauses,
damit der Anlagenbetrieb unverzlglich unterbrochen und die
Stromversorgung abgeschaltet werden kann.

4. Um durch einen Ausfall verursachte Schaden und Fehlfunktionen

des Controllers und der Peripheriegerdte zu vermeiden, ist es
sinnvoll, vor dem Einsatz ein Sicherheitssystem (Systembackup)
vorzusehen, wie z.B. Multiplexing der Bauteile und Anlage, ein
ausfallsicheres System usw.

5. Wird bei unerwartet hoher Warme- oder Rauchentwicklung

0.4. des Controllers die Gefahr von Personenschéaden
befiirchtet, ist sofort die Spannungszufuhr fiir das Produkt
und das System abzuschalten.

|

Handhabung

/A Warnung

1. Das Innere des Controllers und der Peripheriegerite

nicht beriihren.
Dies kann zu Stromschlag oder Schaden am Controller fiihren.

2. Das Produkt nicht mit nassen Hadnden in Betrieb

nehmen oder einstellen.
Es besteht die Gefahr eines Stromschlags.

3. Beschédigte Produkte oder Produkte, die nicht lber

alle Bauteile verfiigen, diirfen nicht verwendet werden.
Es besteht Stromschlag-, Brand bzw. Verletzungsgefahr.

4.Verwenden Sie ausschlieBlich die spezifizierte

Kombination von elektrischem Antrieb und Controller.
Andernfalls kénnen Antrieb oder Controller beschadigt werden.

5. Achten Sie darauf, nicht von dem Werkstiick erfasst

zu werden, wahrend sich der Antrieb bewegt.
Es besteht Verletzungsgefahr.

6. Die Spannungsversorgung bzw. das Produkt erst

einschalten, wenn der Bereich, in dem sich das
Werkstiick bewegt, fiir sicher erklart wurde.
Die Bewegung des Werkstiicks kann einen Unfall verursachen.

7. Das Produkt im eingeschalteten Zustand und lber

einen gewissen Zeitraum nach dem Ausschalten der
Spannungsversorgung nicht berihren, da es heiB ist.
Aufgrund der hohen Temperaturen besteht Verbrennungsgefahr.

8. Uberpriifen Sie die Spannung vor Installations-,

32

Verdrahtungs- und Wartungsarbeiten zunéachst
mindestens 5 Minuten nach Abschalten der
Spannungsversorgung mithilfe eines Multimeters.

Es besteht Stromschlag-, Brand bzw. Verletzungsgefahr.

A Warnung

9.

10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

Statische Elektrizitidt kann Fehlfunktionen verursachen
oder den Controller beschadigen. Den Controller im
ausgeschlossenen Zustand nicht beriihren.

Wenn Sie den Controller im Rahmen von Wartungsarbeiten berihren,
treffen Sie ausreichende MaBnahmen zur Minderung statischer Elektrizitat.
Das Produkt nicht in Umgebungen verwenden, in denen die
Luft Staub, Pulverstaub, Wasser, Chemikalien oder Ol enthalt.
Andernfalls kann es zum Ausfall des Gerats oder zu Fehlfunktionen kommen.

Das Produkt nicht im Wirkungsbereich von Magnetfeldern einsetzen.
Andernfalls kann es zum Ausfall des Gerats oder zu
Fehlfunktionen kommen.

Das Produkt nicht in Umgebungen mit entziindlichen,
explosiven oder dtzenden Gasen einsetzen.
Dies kann zu Branden, Explosionen oder Korrosion fiihren.

Strahlungswérme, die von starken Wéarmequellen wie Ofen, direkter
Sonneneinstrahlung usw. ausgeht, darf nicht auf das Produkt einwirken.
Dies kann einen Produktausfall des Controllers oder der
Peripheriegeréate verursachen.

Setzen Sie das Produkt keinen Warmeschwankungen aus.
Dies kann einen Produktausfall des Controllers oder der
Peripheriegerate verursachen.

Das Produkt nicht in Umgebungen verwenden, an
denen Spannungsspitzen erzeugt werden.

Wenn sich Geréte, die Spannungsspitzen erzeugen (z. B.
elektromagnetische Heber, Hochfrequenz-Induktionséfen, Motoren usw.)
in der Nahe des Produktes befinden, kann dessen interner Schaltkreis
beschadigt oder zerstdrt werden. Vermeiden Sie Spannungsspitzen und
achten Sie auf ordnungsgeméBe Verdrahtung.

Das Produkt nicht in Umgebungen mit Vibrations- und
StoBeinwirkungen installieren.

Andernfalls kann es zum Ausfall
Fehlfunktionen kommen.

Wenn eine Last, die Spannungsspitzen erzeugt (z. B.
ein Relais oder ein Elektromagnetventil), direkt
angesteuert werden soll, verwenden Sie ein Produkt,
das Spannungsspitzen selbststédndig unterdriickt.

des Gerats oder zu

Installation \

|
A Warnung

1.

2.

Installieren Sie den Controller und die Peripheriegeréte
auf feuerfestem Material.

Bei einer direkten Installation auf bzw. in der N&he von
entziindlichem Material kann ein Brand entstehen.

Das Produkt nicht an einem Ort installieren, an dem es
Vibrations- und StoBkraften ausgesetzt ist.

Andernfalls kann es zum Ausfall des Gerats oder
Fehlfunktionen kommen.

Zu

3. Den Controller und die Peripheriegeréte nicht mit einem groBen

4.

elektromagnetischen Schutz oder sicherungslosen Schalter,
der Vibrationen erzeugt, auf derselben Schalttafel montieren.
Montieren Sie diese auf verschiedenen Schalttafeln oder
bringen Sie den Controller und die Peripheriegeréte nicht in
die Nahe einer derartigen Vibrationsquelle.

Installieren Sie den Controller und die Peripheriegeréte
auf einer ebenen Flache.
Eine verzogene oder unebene Montageflaiche kann eine
UbermaBige Krafteinwirkung auf das Gehause usw. verursachen
und somit Probleme auslésen.

& S\NC
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Serie LEC

Controller und Peripheriegerate/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fir Sicherheitshinweise.

Siehe Betriebsanleitung fiir die Verwendung dieser Produkte.
Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smcworld.com/ herunterladen.

|

Spannungsversorgung

|

|

Wartung

AAchtung

. Verwenden Sie eine Spannungsversorgung, die keine

Spannungsspltzen erzeugt.
Sind die Spannungsspitzen hoch, sehen Sie entsprechende
Vorkehrungen vor.

. Die Spannungsversorgung fiir Controller und 1/0-

Signal sollte und nicht

einschaltstrombegrenzt sein.
Wird die Spannungsversorgung mit begrenzten Einschaltstrom

getrennt

AWarnung

. Fuhren Sie regelméaBige Wartungsarbeiten durch.

Vergewissern Sie sich, dass sich Kabel und Schrauben nicht
geldst haben.

Lose Schrauben oder Kabel kénnen zu Funktionsstérungen
fihren.

. Fiihren Sie nach Beendigung der Instandhaltungs-

arbeiten einen geeigneten Funktionstest durch.
Nehmen Sie im Falle eines fehlerhaften Betriebs der Anlage

oder der Maschinen eine Notausschaltung des Systems vor.
Andernfalls kann es zu einer unerwarteten Funktionsstérung
kommen und die Sicherheit kann nicht mehr gewéhrleistet
werden. Fiihren Sie einen Notausschaltungstest durch, um die
Sicherheit der Anlage zu gewahrleisten.

3. Den Controller und die Peripheriegeréte nicht demontieren,
modifizieren oder reparieren.

4. Das Innere des Controllers fern von leitfahigen oder
entziindlichen Stoffen halten.
Es kénnen Brénde verursacht werden.

5. Den Isolationswiderstand und die Priifspannung an
diesem Produkt nicht prifen.

6. Lassen Sie ausreichend Freiraum fiir Instandhaltungs-
arbeiten.
Sehen Sie den Aufbau so vor, dass ausreichender Platz far
Wartungsarbeiten vorhanden ist.

verwendet. verwendet, kann es wéhrend der Beschleunigung
des Antriebs zu einem Spannungsabfall kommen.

3. Treffen Sie geeignete MaBnahmen zum Schutz vor
Spannungsspitzen. Fihren Sie die Erdung der
Funkenléschung getrennt von der Erdung des
Controllers und der Peripheriegeréate aus.

] Erdung

A Warnung

1. Stellen Sie die Erdung sicher, um ein Rauschen zu
verhindern.

2. Eine spezielle Erdung sollte verwendet werden.
Die Erdung sollte der Klasse D entsprechen. (Erdungswiderstand
von max. 100 Q)

3. Die Erdung sollte nah beim Controller und den Peripherie-
geraten erfolgen, um die Erdungsdistanz gering zu .
halten. |

4. Fur den eher unwahrscheinlichen Fall, dass die Erdung
Stérungen verursacht, kann sie entfernt werden.
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Elektrische Greifer

Serie LEHZ

e Kompakt bei geringem Gewicht

Serie LEHS

eZum Halten runder Werkstuicke.

. Hub/ Haltekraft [N]
Durchmessel —

[mm] |Standard | kompakt
4 2.2 bis 5.5(1.4 bis 3.5
6 9bis22 | 7 bis17
8 36 bis 90 —_
12 52 bis 130 —

2-Finger-Greifer ------------------------moooo

Serie LEHF
o Fiir Langhubbetrieb, fiir das

zahlreiche Haltekrafte Halten verschiedener CAT.ES100-77
Bau- Hub/ Haltekraft [N] WerkStUCkarten Hub/ Haltekraft
= beidseitig - = BaugroBe | beidseitig [N]
groBe [mm] |Standard | kompakt . __ [mm]
10 4 2 bis 6 s o= 10 16 (32) 3bis 7
6 bis 14 2
16 6 3 bis 8 20 24 (48) 11 bis 28
20 10 = 32 32 (64) 48 bis 120
16 bis 40 | 11 bis 28 é;&
25 14 e o 40 40 (80) 72 bis 180
32 22 |52bis130| — fj ( ): Langhub
40 30 84 bis 210| —

3-Finger-Greifer ---------------------omo oo

Elektrischer Kompaktschlitten

Serie LES

e Kompakt und platzsparend
(Verkleinerung der Baugréf3e um 61 % im Vergleich
zu herkémmlichen SMC-Produkten)

e reduzierte Zykluszeit

/

CAT.ES100-78

max. Nutzlast [kg] Antrieb
i Beschleunlgung und Veronerung' BaugrofBe Hub Schrittmotor | Servomotor | SSCWin- sr;)irrI\ZeT
5,000 mm/s? i digkelt | o)
horizonta | vertikal | horizontal| vertikal | \™"™S
max. Geschwindigkeit: 400 mm/s 2 | 05| 2 | 05 |10bis200
N . LESHSR | 50,75 _

e Positioniergenauigkeit: +0.05 mm 1 Jo25] 1 | 025 20bis 400
Positionieren mit bis zu 64 LESH16R| 50, 100 j f 255 f ;g E'zjzg =
Positionen ' i

i LESH25R |50, 100, 150 25 |10bis150| 8

e 2 Montagevarianten 6 | 2 15 |20bis400 | 16

34
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Serie LE

Elektrischer Zylinder

Serie LEY
e Hub: max. 500 mm (LEY32)

e Montagemaoglichkeiten

* Direktmontage: 3 Positionen
* Montage mit Befestigungselement: 3 Ausflihrungen

e Signalgeber kbnnen montiert werden.
e Positionieren mit bis zu 64 Positionen

e Positionierung und Schubkraft

konnen ausgewahlit werden.
Es ist moglich, den Antrieb zu

halten, ein Werksttick zu
driicken usw.

Antriebs- Schubkraft [N] max.

BaugroBe| spindel | schritt- Servo- | Geschwindigkeit el
[mm] motor motor [mm/s]
10 38 30 500

16 5 74 58 250 50 bis 300
2.5 141 111 125
12 122 35 500

25 6 238 72 250 50 bis 400
3 452 130 125
16 189 500

32 8 370 — 250 50 bis 500
707 125
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/A Sicherheitshinweise

/A Achtung:
/A Warnung:
A\ Gefahr :

Diese Sicherheitshinweise sollen vor geféhrlichen Situationen und/oder Sachschaden
schiitzen. In den Hinweisen wird die Schwere der potentiellen Gefahren durch die

Gefahrenworte "Achtung"”, "Warnung" oder "Gefahr" bezeichnet. Diese wichtigen
Sicherheitshinweise miissen zusammen mit internationalen Standards (ISO/IEC)*!) und
anderen Sicherheitsvorschriften beachtet werden.

e |

Achtung verweist auf eine Gefahr mit geringem
Risiko, die leichte bis mittelschwere Verletzungen zur
Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird.

Warnung verweist auf eine Gefahr mit mittlerem
Risiko, die schwere Verletzungen oder den Tod zur
Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird.

Gefahr verweist auf eine Gefahr mit hohem Risiko,
die schwere Verletzungen oder den Tod zur Folge
hat, wenn sie nicht verhindert wird.

R e e L Ty |

#1)  1SO 4414: Fluidtechnik — Ausfihrungsrichtlinien Pneumatik.

SO 4413: Fluidtechnik — Ausfihrungsrichtlinien Hydraulik.

EC 60204-1: Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausriistung von Maschinen.
(Teil 1: Aligemeine Anforderungen)

SO 10218-1: Industrieroboter - Sicherheitsanforderungen.

usw.

2. Maschinen und Anlagen diirfen nur

A\ Warnung

1. Verantwortlich fiir die Kompatibilitat des Produkts ist die Person,

die das System erstellt oder dessen Spezifikation festlegt.

Da das hier aufgefiihrte Produkt unter verschiedenen Betriebsbedingungen
eingesetzt wird, darf die Entscheidung Uber dessen Eignung fir einen
bestimmten Anwendungsfall erst nach genauer Analyse und/oder Tests erfolgen,
mit denen die Erfullung der spezifischen Anforderungen uberpruft wird. Die
Erfullung der zu erwartenden Leistung sowie die Gewahrleistung der Sicherheit
liegen in der Verantwortung der Person, die die Systemkompatibilitat festgestellt
hat. Diese Person muss anhand der neuesten Kataloginformation standig die
Eignung aller angegebenen Teile Uberprifen und dabei im Zuge der
Systemkonfiguration alle Moglichkeiten eines Gerateausfalls ausreichend
berlcksichtigen.

von entsprechend
geschultem Personal betrieben werden.

Das hier angegebene Produkt kann bei unsachgemaBer Handhabung geféhrlich
sein. Montage-, Inbetriebnahme- und Reparaturarbeiten an Maschinen und
Anlagen, einschlieBlich der Produkte von SMC, dirfen nur von entsprechend
geschultem und erfahrenem Personal vorgenommen werden.

3. Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen oder der Ausbau

einzelner Komponenten diirfen erst dann vorgenommen werden,

wenn die Sicherheit gewahrleistet ist.

. Inspektions- und Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen dirfen erst
dann ausgefiihrt werden, wenn alle MaBnahmen Uberpriift wurden, die ein
Herunterfallen oder unvorhergesehene Bewegungen des angetriebenen
Objekts verhindern.

2. Soll das Produkt entfernt werden, tberprifen Sie zunéchst die Einhaltung der
oben genannten Sicherheitshinweise. Unterbrechen Sie dann die
Druckluftversorgung aller betreffenden Komponenten. Lesen Sie die
produktspezifischen Sicherheitshinweise aller relevanten Produkte sorgféltig.

3. Vor dem erneuten Start der Maschine bzw. Anlage sind MaBnahmen zu
treffen, um unvorhergesehene Bewegungen des Produkts oder Fehlfunktionen

-

zu verhindern.

O

SMC Corporation (Europe)

Austria & +432262622800  www.sme.at office@smc.at

Belgium @ +32(0)33551464  www.smcpneumatics.be  info@smcpneumatics.be
Bulgaria & +359 29744492 Www.sme.bg office @smce.bg

Croatia B+385 13776674 www.sme.hr office@sme.hr

Czech Republic ~ Z&+420 541424611 www.smc.cz office@sme.cz

Denmark @ +45 70252900 www.smedk.com smc@smedk.com
Estonia @+372 6510370 www.smcpneumatics.ee  smc@smepneumatics.ee
Finland @+358207513513  www.sm.fi smcfi@smc.fi

France @ +33(0)164761000  www.smc-france.fr contact@smc-france.fr
Germany @+49(0)61034020  www.smc-pneumatik.de  info@sme-pneumatik.de
Greece @+302102717265  www.smchellas.gr sales@smchellas.gr
Hungary @+36 23511390 Www.sme.hu office@sme.hu

Ireland @+353(0)14039000  www.smcpneumatics.ie  sales@smepneumatics.ie
Italy +39 (0)292711 www.smeitalia.it mailbox @smcitalia.it
Latvia @+371 67817700 www.smelv.lv info@smclv.lv

A Warnung

. Bitte wenden Sie sich an SMC und treffen Sie geeignete

Sicherheitsvorkehrungen, wenn das Produkt unter einer der

folgenden Bedingungen eingesetzt werden soll:

1. Einsatz- bzw. Umgebungsbedingungen, die von den angegebenen technischen
Daten abweichen, oder Nutzung des Produkts im Freien oder unter direkter
Sonneneinstrahlung.

2. Einbau innerhalb von Maschinen und Anlagen, die in Verbindung mit
Kernenergie, Eisenbahnen, Luft- und Raumfahrttechnik, Schiffen,
Kraftfahrzeugen, militdrischen Einrichtungen, Verbrennungsanlagen,
medizinischen Geraten oder Freizeitgeraten eingesetzt werden oder mit
Lebensmitteln und Getranken, Notausschaltkreisen, Kupplungs- und
Bremsschaltkreisen in Stanz- und Pressanwendungen,
Sicherheitsausristungen oder anderen Anwendungen in Kontakt kommen, die
nicht fur die in diesem Katalog aufgefiihrten technischen Daten geeignet sind.

3. Anwendungen, bei denen die Mdglichkeit von Schéden an Personen,
Sachwerten oder Tieren besteht und die eine besondere Sicherheitsanalyse
verlangen.

4. Verwendung in Verriegelungssystemen, die ein doppeltes Verriegelungssystem
mit mechanischer Schutzfunktion zum Schutz vor Ausféllen und eine
regelmasige Funktionsprifung erfordern.

( N

N J
Lithuania @ +37052308118 www.smlt.ft info@smclt.it
Netherlands @ +31(0)205318888  www.smcpneumatics.nl  info@smcpneumatics.nl
Norway @ +47 67129020 Www.smc-norge.no post@smc-norge.no
Poland = +48 222119600 www.sme.pl office@smc.pl
Portugal @ +351 226166570  www.smc.eu postpt@sme.smces.es
Romania @ +40 213205111 Www.smcromania.ro smcromania@smcromania.ro
Russia @ +7 8127185445 www.smc-pneumatik.ru info@smc-pneumatik.ru
Slovakia & +421 413213212 www.smc.sk office @sme.sk
Slovenia @& +386 73885412 WWW.SMC.Si office@sme.si
Spain & +34 945184100 www.smc.eu post@smc.smces.es
Sweden @ +46(0)86031200  www.smc.nu post@smcpneumatics.se
Switzerland = +41(0)523963131  www.smc.ch info@smc.ch
Turkey T +90 (0)2124440762  www.entek.com.ir smc@entek.com.tr
UK T +44 (0)845 1215122 www.smcpneumatics.co.uk — sales@smepneumatics.co.uk

SMC CORPORATION Akihabara UDX 15F, 4-14-1, Sotokanda, Chiyoda-ku, Tokyo 101-0021, JAPAN Phone: 03-5207-8249 FAX: 03-5298-5362
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