neu

Elektrischer Antrieb C€ A
" it Filhrungsstangen J Schritmotor

Optimierter Gehausequerschnitt Hohe 48 mm
durch seitliche Motormontage

[ Keine Interferenzen mit dem Motor,\
sogar bei groBen Werkstiicken!

REDUZIERT |

- 4 ==
Zﬁéiﬁﬂ 3[ Co= 4 |

LEL25 LEFB25 B

max. Hub: 1000 mm
Transportgeschwindigkeit: 1000 mm/s

>
>

Motor

115.8 mm

<

Optional mit GleitfUhrung oder Kugelfihrung

m mm Nutzlast (horlzontal) [kg] | Geschwindigkeit[nm/s]| Positioniergenauigkeit [mm]

LEL25M Gleitfahrung | bis 1000 | | bis500 | +0.08 [
LEL25L | Kugelfihrung | bis 1000 | 5 | bis 1000 | +0.08 |

m Controller
P> Ausfilhrung mit Schrittdaten-Eingang S| P Programmierfreie Ausfiihrung
Serie LECP6 Serie LECP1 .

« 14 Positionen
¢ « integriertes Bedienfeld

- 64 Positionen
« Eingabe uber Einstellsoftware fir den
Controller oder die Teaching Box

Serie LEL 7

CAT.EUS100-101B-DE




Serie LEL

EIIITETD Avstiinrung
Mit Fihrungsstangen JeltJil -0l

Einfache Bauweise.
Die Fuhrungsart ist wahlbar.

max. Hub: 1000 mm
Transportgeschwindigkeit: 1000 mm

©® Gleitfiihrung
Nutzlast: 3 kg (horizontal)
Geringere Gerauschentwicklung (max. 60 dB) Anm.)

® Kugelfiihrung
Nutzlast: 5 kg (horizontal)
Transportgeschwindigkeit: 1000 mm/s

Anm.) Bei einer max. Geschwindigkeit von 500 mm/s
(gemessen von SMC)

Signalgebermontage moéglich
(Option: mit Magnet/Signalgeberschiene)

Zur Prifung des End- und Zwischensignals
Kompatibel mit D-M9OL1 und D-M9LIW (2-farbige Anzeige)

* Die Signalgeber missen getrennt bestellt werden. Nahere Angaben finden Sie auf den Seiten 10 bis 11.

Elektronischer Signalgeber mit 2-farbiger Anzeige ON

Die passende Einbaulage kann fehlerfrei ﬂ
eingestellt werden. Betriebsbereich } : ; IOFF

Ein 'Iiilip Licht Lo 3 i rot ! grin i rot!
leuchtet bei O : ' A ' H
Em-ewhen des - ' optimaler Schaltbereich
optimalen

Schaltbereichs.

Merkmale 1
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Elektrischer Antrieb

: (]
e0
U ore 0]+ DDLU
O10rD Optio
01O [-Je]
Halten eines Werkstiicks
' 0 PDeld U 0 cl JC
mit Riemenabdeckung B

Fur den manuellen Schlittenbetrieb.
) Einstellungsbetrieb bei ausgeschalteter
Spannung mdglich.

2 Ausfiihrungen von Antriebskabeln erhaltlich

® Standardkabel
® Robotikkabel (flexibles Kabel)

Anwendungsbeispiele

Lade- und Entladetransfer von

. Pick-and-Place-Anwendungen
Werkstiicken ‘ '

Anwendungen mit
. begrenztem Platz

Merkmale 2



Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang serie LECP6

Einfache Einstellung, sofort einsatzbereit
© Einfache Einstellung im ,,Easy Mode*

Bei Verwendung eines PCs

Controller-Software

werden.

Bei Verwendung einer TB (Teaching Box) QI Rig ey IS Gl R RSl EiE

" Die einfache Maske ohne Scrollen ist leicht

einzustellen und zu bedienen.

 Wahlen Sie ein Icon aus der ersten Maske und

wahlen Sie eine Funktion.

© Stellen Sie die Schrittdaten ein und dberpriifen Sie

diese mit dem Monitor. {

© Die Daten konnen anhand der Position und
der Geschwindigkeit eingestellt werden.
(Sonstige Bedingungen sind bereits eingestellt.)

@ Schrittdaten, Testbetrieb, Handbetrieb
und Verfahren mit festen Werten kénnen
Uber eine Maske eingestellt und betatigt

Vi) Lt Goam fomre

Schrittmotor .
LECP6
i

Sien 1 T

o —

- -

Mo B (] -

________ __( Verfahren im
Handbetrieb

~~( Test starten

(o v i~ | - o]

instellen von Handbetrieb
und Geschwindigkeit des
Verfahrens mit festen Werten

Fi

1. Maske

TAk

I 2. Maske

N
—| |Daten Achse 1

Die Werte nach der Eingabe mit ,SET* bestatigen.

Posn :’ 123.45 mm

Step No. (Schlrj«-N'r.) 0,

Geschwindigkeit 100 mm/s /

R
|

v

Daten Achse 1 Daten Achse 1

Schritt-Nr. 0 Schritt-Nr. 1 i
| Posn 50.00mm | 'Posn 80.00mm |
 Geschwindigkeit 200 mmys| """""" (Geschwindigkeit 100 mm/s |

--(Schrittdaten-EinsteIIung)

__( Verfahren mit
- festen Werten

T4
DATA
)

60
77—k DEVA
ALARM
) 4 |

Uberwachen Achse 1
Schritt-Nr. 1
Posn 12.34 mm

Geschwindigkeit 10 mm/s

Status

kann Uberpruft werden.

© Das Gateway verbindet die LECP6 Serie mit dem Feldbus-Netzwerk.

© Zwei Betriebsarten:

Eingabe der Schrittdaten: Betrieb mit Schrittdaten, die im Controller voreingestellt sind.
Eingabe der numerischen Daten: Der Antrieb verwendet fir den Betrieb Werte, wie z. B. Position und Geschwindigkeit, aus der SPS.

Feldbus-
netzwerk

'

Gateway-
Einheit (GW)

g

verwendbare

Feldbusprotokolle CCoink B pgyigener> M EtherNet/P>>

M. Zehlder Conol e
angestrossen werdenkonmen
A

L,

Km A

8 5 12

Serielle

Bis zu 12 Controller

werden.

Kompatible
Controller
Serie LEC

| I
-

Spannungs-
versorgung

Merkmale 3

24 VDC fiir
Gateway-Einheit

Schrittmotor-
Controller
serie LECP6

N

—

kénnen angeschlossen

Kompatible elektrische Antriebe:

w &

Elektrischer
Greifer Kompaktschlitten
serie LES

=
.o/n("

Elektrischer

Serie LEH

Elektrischer Antrieb/
mit Kugelumlauffiihrung
Serie LEF

Elektrischer Antrieb/
Miniaturausfiihrung

SMC

| Serie LEP

serieLER

Elektrischer Antrieb/
mit Kugelumlauffiihrung
serie LEL

e

Elektrischer Zylinder/
mit Fihrungsstange
Serie LEY

Elektrischer Antrieb/
Schwenkausfihrung




ODetaileinstellung im ,,Normal Mode*

Wahlen Sie den ,Normal Mode*, wenn eine Detaileinstellung erforderlich ist.
© Detaileinstellung der Schrittdaten. © Einstellung der Parameter.

© Darstellung von Signalen und Statusanzeige. © JOG und Verfahren mit festen Werten, zurick zum Ausgangspunkt,
Testbetrieb und Test der Ausgénge kénnen durchgefiihrt werden.

Bei Verwendung eines PCs
Controller-Software

([ §chrittdaten, Parameter,
Uberwachen, Teaching usw.
werden in verschiedenen

lssd | _Downiosd

Fenstern angezeigt.
Parameter
Uberwachung Teaching
Men Achse 1
:
© Verschiedene Schrittdaten kénnen in | Parameter Menil Achse 1
der Teaching Box gespeichert und auf | Test Schritt-Nr. o A e
el Qont.m"?r Iz errden.' . Hauptmeni-Maske Betriebsart ~ w| Schritt-Nr. 1
© Kontinuierlicher Testbetrieb mitbis Position  123.45 mm
2u 5 Schrittdaten. Eﬁ‘hsrtigﬁf:;’;haske Ausgangsiiberwachung_ Achse 1
Teaching-Box-Maske TtV BUSYJ ] A
................................................... e aske SVRE [ ].
 Die einzelnen Funktionen (Schrittdaten, SETON[ ] v
Test, Uberwachen usw.) kénnen aus e e——
dem Hauptmenti gewahit werden. 9
( N\

Antrieb und Controller werden zusammen als Set verkauft. (Beide ksnnen separat bestellt werden.)

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

Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte

(D Stellen Sie sicher, dass die Modellnummer des Antrieb-Typenschilds mit der des Controller-Typenschilds tibereinstimmt.
(@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-E/A-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP).

Controller

Antrieb

%SNC Merkmale 4



Programmierfreie Ausfuhrung serie LECP1

Kein Programmieren erforderlich

Elektrischer Antrieb kann ohne die Hilfe eines PC oder einer Teaching Box eingestellt werden.
@ Einstelen der Posionsnummer — @) Einstellen der Halteposition JES="N @) Erfassung

Schrittmotor
LECP1

Stellt eine erfasste Nummer fir die Mit den VORWARTS- und Mit der SET-Taste wird die
Halteposition ein. RUCKWARTS-Tasten wird der Antrieb Halteposition erfasst.
Maximal 14 Positionen. auf eine Halteposition bewegt.

Geschwindigkeit/Beschleunigung
16-stufige Einstellung

Anzeige der
Positionsnummer
i

Schatter zur
Geschwindig-
keitseinstelling

Schalter zur
Beschleunigungs-
einstelng

Schalter zur SET-Taste

Positionsauswahl VORWARTS- und

| RUCKWARTS-Tasten

I
|

Merkmale 5
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serie LECP6/LECP1

Ausfihrung mit Schrittdaten-Eingang
LECP6

Programmierfreie Ausfiihrung
LECP1

e Auswahl (iber die Bedientasten des Controllers

Position

Schrittdaten und Parameter
einstellen

 Eingabe des numerischen Werts aus der Controller-Software (PC)
» Eingabe des numerischen Werts aus der Teaching Box

e Eingabe des numerischen Werts aus der Controller-Software (PC)
e Eingabe des numerischen Werts aus der Teaching Box

o direktes Teaching

Schrittdaten-Einstellung * Handbetrieb-Teaching

(Positionierung)

e direktes Teaching
¢ Handbetrieb-Teaching

Zahl der Schrittdaten

64 Positionen

14 Positionen

Betriebsbefehl (I/O-Signal)

Schritt-Nr. [IN*] Eingang = [DRIVE] Eingang

Schritt-Nr. [IN*] nur Eingange

Abschlusssignal

[INP] Ausgang

[OUT"] Ausgang

Einstellpar ter )

TB: Teaching Box PC: Controller-Software

Ausfiihrung mit Programmierfreie
Position Inhalt Schrittdaten-Eingang Ausfiihrung
TB | PC | TB/PC LECP6 LECP1
Movement MOD Wahl einer ,absoluten Position” und einer relativen Position” A | @ ([ Bei ABS/INC einstellen. | fester Wert (ABS)
Speed Transportgeschwindigkeit o In Einheiten von 1 mm/s einstellen. | Auswahl aus 16 Stufen
- [Position]: Zielposition _ . direktes Teaching
S [Schub]: Schub-Startposition ¢ o e In Enien von 001 mm einstelen Handbetrieb-Teaching
Acceleration/Deceleration | Beschleunigung/Verzogerung wéhrend der Bewegung = @ | @ [ J In Einheiten von 1 mms einstellen.2 | Auswahl aus 16 Stufen
:f:hrtittltliaten- Pushing force | Kraft im Schubbetrieb e o (] In Einheiten von 1 % einstellen. | Auswahl aus 3 Stufen (gering, mittel, hoch)
instellun
(Auszug!)] Trigger LV Zielkraft wéhrend des Schubbetriebs A @ [ ] In Einheiten von 1 % einstellen. | kein Einstellung erforderlich (Wert entspricht Schubkratt)
Pushing speed Geschwindigkeit whrend des Schubbetriebs | A | @ [ ] In Einhetten von 1 mm/s einstellen.
Moving force Kraft wéhrend des Schubbetriebs Al @ [ ] Auf 100 % einstellen.
Area output Bedingungen fiirdas Einschalten des Bereichs-Ausgangssignals = A | @ [ ] In Einheiten von 0.01 mm einstellen.
. [Position]: Breite zur Zielposition Auf min. 1 mm einstellen. | keine Einstellung erforderlich
In-Position ) . Al @ [ J L
[Schub]: Bewegung wahrend des Schubvorgangs (Einheiten: 0.01 mm)
Stroke (+) Hubbegrenzung + X X o In Einheiten von 0.01 mm einstellen.
T Stroke (-) Hubbegrenzung - x x ([ In Einheiten von 0.01 mm einstellen.
einstellung | ORIG direction | Einstellung der Richtung der Rickkehr zur Ausgangsposition maglich, -~ X o kompatibel kompatibel
(Qussn] ORIG speed Geschwindigkeit bei der Riickkehr zur Ausgangsposition. | x X o In Einheiten von 1 mm/s einstellen.
= keine Einstellung erforderlich
ORIG ACC Beschleunigung bei der Rilckkehr zur Ausgangsposition. | x X ([ In Einheiten von 1 mm/s einstellen.2
Wehrend der Schalter gedriickt gehalien | Halten Sie die MANUELLE Taste
JOG e o ® Wird, ke der kontnueriche et bei | () fiir konstantes Senden gedriickt
Einstellgeschuinaigeit etestet werden. | (Geschwindigkeit entspricht dem spezifizierten Wer)
Der Betrieb bei Einstellenfemungund | Driicken Sie die MANUAL-Taste
MOVE X o o geschwindigkeit ausgenendvon der | (D) einmal fiir den Bemessungsbetrieh
Priifung aktuellen Position kann getestet werden. - (Geschwindigkeit, Bemessung sind spezffizierte Werte)
Return to ORIG o | o ([ kompatibel kompatibel
Test drive Der Betrieb der spexifizierten Schrittdaten | @ | @ | (kontinuierlicher | kompatibel kompatibel
Betrieb)
Forced output ON/OFF des Ausgangs kann getestet werden. | x X o kompatibel
Aktuelle Position, aktuelle Geschwindigkeit,
DRV mon aktuelle Kraft und spezifizierte o | o [ kompatibel ) )
. Schrittdaten-Nr. kann iiberwacht werden. nicht kompatibel
Monitor
Aktueller ON/OFF-Status der Ein- und )
IO e Ausgange kann iiberwacht werden. x % ® kompatibel
ALM Status Aktueller Alarm kann bestétigt werden. = @ | @ [ kompatibel kompatibel (Alarmgruppe anzeigen)
ALM Log record | InderVergangenheit erzeugter Alarm kann bestétigt werden. & x X [ ] kompatibel
. Schrittdaten und Parameter konnen gespeichert, ) . .
Datei Save/Load ibertragen und gelscht werden. X X [ ] kompatibel nicht kompatibel
Sonstige |Language Wechsel zwischen Japanisch und Englisch maglich. | @ | @ o kompatibel

A: Einstellbar ab TB Ver. 2.%* (Die Angaben zur Version werden auf dem Startbildschirm angezeigt.)
* Die programmierfreie Ausfiihrung LECP1 kann nicht mit Teaching Box und Controller-Einstellset verwendet werden.

(%]

& SVC

Merkmale 6



Serie LEL

e

vom Kunden zu stellen

Spannungsversorgung
fiir Controller

Spannungsversorgung Klasse 2
UL1310 zu verwenden.

@Antriebskabel A

Controller-Ausfiihrung
LECP6 (Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang)

zu CN2

zu CN1

Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang
LECP6

24 VDC A @ Spannungsversorgungsstecker
Anm.) In Féllen, in denen UL-Konformitdt ~ (Zubehor)

gefordert wird, sind elekirische  verwendbare KabelgréBe
Antriebe und Controller mit einer  AWG20 (0.5 mmd)

Standardkabel
LE-CP-[I-S

@®Controller: XA

vom Kunden zu stellen

SPS

M | Spannungsversorgung
fiir E/A-Signal
24 VDC A

OE/A-Kabel PR
Controller-Ausfiihrung  Bestell-Nr.

LECP6 LEC-CN5-[]
LECP1 (programmierifrei) | LEC-CK4-[]

programmierfreie Ausfiihrung
LECP1

Anm.) Die Teaching Box, das Controller-Einstellset,
das Gateway und die Touch-Bedienschnittstelle
kénnen nicht angeschlossen werden.

@Touch-Bedienerschnittstelle (vom Kunden zu stellen)
GP4501T/GP3500T
Hersteller: Digital Electronics Corp.

pl‘[l-fBCE Cockpit-Elemente  konnen

for the best interface kostenlos iiber die Pro-face-

LECP1 (programmierfreie Ausfiihrung)

LE-CP-[-S

Robotikkabel Webseite  heruntergeladen
LE-CP-[] werden. Mit der Verwendung
LE-CP- von Cockpit-Elementen kann

Die Markierung *: Kann in den ,Bestellschlissel”

fir den Antrieb integriert werden.

@®Teaching Box B¢

(mit 3 m-Kabel)

Bestell-Nr.: LEC-T1-3EGL]

Merkmale 7

die Einstellung Gber die
Touch-Bedienerschnittstelle
vorgenommen werden.

@Controller-Einstellset EEIEER]
Controller-Einstellset
(Kommunikationskabel, Umsetzer und USB-Kabel sind inbegriffen.)
Bestell-Nr.: LEC-W2

Kommunikationskabel@-----------
(83m)

--------- @USB-Kabel
(A-miniB-Ausflhrung)
(0.3 m)

Anm.) Kann nicht mit der programmierfreien Ausfiihrung verwendet werden (LECP1).



Elektrischer Antrieb

Systemkonstruktion/Feldbusnetzwerk

SPS Gateway-Einheit (GW) =4 m

(vom Kunden Verwendbare Feldbusprotokolle:

bereitgestelit / X
9 ) CC-Link Ver. 2.0 OContr_ollgr Software ¥R
Spannungsversorgung DeviceNet™ ¥ (Kommunikationskabel und USB-
ger Gateway-Einheit PROFIBUS DP Osvc Kabel sind inbegriffen.)
y EtherNet/IP™ Bestell-Nr.: LEC-W2
24 VDC A1) therNe

@Spannungs-
Feldbusnetzwerk versorgungs-@ 2u CN4

annun i
?Itrsorugu%: > stecker @Kommuni-
(Zubehor) Kationskabel
®Kommuni- = . 1
Kationsstecker : E
(Zubehor)s 2= ¥

USB-Kabel® —  pc
(A-miniB- (vom Kunden

Ausfihrung) bereitgestellt)

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

®Kommunikationskabel

% CC-Link Ver. 2.0
LEC-CG1-[1

nur DeviceNet™

--@Kabel zwischen ¥
Verzweigungen
LEC-CG2-[]

- OAbzwelganscthssm .grg:"l\:'ec:e;zt)agd'
T LEC-CGD LEC-CGR

---@Kommunikationskabel
LEC-CG1-J

@Controller @Controller BEE2H

Verwendbare Feldbusprotokolle A

angeschlossen werden konnen
@S - -Li
pannungs AAAnC- CC-Link Ver. 2.0 12
VI s DeviceNet™ 8
stecker
. PROFIBUS DP 5
(Zubehér)
@Spannungs- EtherNet/IP™ 12
versorgungs-
stecker U CN1 2u CN1 Kompatible Controller
(Zubehar)
Spannungsversorgung Spannungsversorgung Schrittmotor-Controller serie LECP6
des Controllers “™ des Controllers ™™
Anm.1) SchlieBen Sie die 0 V-Klemmen sowohl fiir
die Spannungsversorgung des Controllers
als auch der Gateway-Einheit an.
In Féllen, in denen UL-Konformitat gefordert
wird, sind elektrische Antriebe und
1 I Endstufen mit einer Spannungsversorgung
Klasse 2 UL1310 zu verwenden.
@Elektrischer Antrieb
L Serie LEL
g SvC Merkmale 8



CAT.ES100-87

Ausfiihrung mit hoher Steifigkeit und Gleitfiihrung

CAT.ES100-104

Merkmale 9

hrung

Ausflihrung mit Linearfiihrung

Kugelumlaufspindel
Serie LEFS

S
A

serie LEFS

Servomotor

Ausfiihrung mit Linearfiihrung

Riemen
serie LEFB

(_AC-Servomotor)

Kugelumlaufspindel
serie LEFS

Reinraumausfiihrung

Ausflihrung mit Linearfiihrung

_~ Serie LEFB

Ausflihrung mit Linearfiihrung

Riemen

serie LEFB serie LEFS serie LEFB
. max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub .. max. Nutzlast Hub
GroBe kgl [mm] GroBe [kg] [mm] GroBe kg] [mm] GroBe kg] [mm]
16 10 bis 500 16 1 bis 1000 25 20 bis 600 25 5 bis 2000
25 20 bis 600 25 5 bis 2000 32 45 bis 800 32 15 bis 2500
32 45 bis 800 32 14 bis 2000 40 60 bis 1000 40 25 bis 3000
40 60 bis 1000

Kugelumlaufspindel

Serie LEJS

Riemen
serie LEJB

CAT.ES100-101

Riemen
serie LEL

Serie LEL25M

serie LEL25L

Gleitfiihrung oder Kugelfiihrung

serie LEJS Serie LEJB Gleitlager Kugelfiihrung
.. » | max. Nutzlast Hub .. | max. Nutzlast Hub . . Nutzlast Hub
GréBe GroBe .o | max. Nutzlast|  Hub max. Nutzlas u
Tkg] [mm] [kg] [mm] GroBe gl | mmml %P kgl | [mm]
40 55 200 bis 1200 40 20 200 bis 2000 25 3 bis 1000 25 5 bis 1000
63 85 300 bis 1500 63 30 300 bis 3000

Grundausfiihrung
Serie LEY

Staub- und Strahlwasserschuz

axiale Motorausfiihrung
serie LEYCID

Staud- und Strahlwasserschutz

mit Kolbenstangenfiihrung
serie LEYG

Elektrischer Zylinder

Ausfiihrung mit Fihrung/
axiale Motorausfiihrung

serie LEY
" Schubkraft Hub
GroBe IN] [mm]
16 141 bis 300
25 452 bis 400
32 707 bis 500
40 1058 bis 500

serie LEYG
" Schubkraft Hub
GroBe IN] [mm]
16 141 bis 200
25 452 bis 300
32 707 bis 300
40 1058 bis 300

“ \ serie LEYGLID

Grundausfiihrung axiale Motorausfiihrung mit Kolbenstangenfiihrung Ausfiihrung mit Fiihrung/
Serie LEY serie LEYLID serie LEYG axiale Motorausfiihrung
serie LEYGLID

Serie LEY serie LEY serie LEYG serie LEYG
L Schubkraft Hub " Schubkraft Hub " Schubkraft Hub . Schubkraft Hub
GroBe GroBe GroBe GroBe
[N] [mm] [N] [mm] [N] [mm] [N] [mm]
25 485 bis 400 25 485 bis 400 25 485 300 25 485 300
32 588 bis 500 32 736 bis 500 32 588 32 736
63 1910 bis 800
Y
2 S\VC



Kompaktausfiihrung serie LES

Grundausfiihrung

serie LESCIR serie LES[IL

symmetrische Ausfiihrung

hochsteife Ausfiihrung serie LESH

Grundausfiihrung symmetrische Ausfiihrung
serie LESHCIR serie LESHCIL

CAT.ES100-78
_ | max. Nutzlast Hub axiale Motorausfiihrung _ | max.Nutzlast | Hub axiale Motorausfiihrung
GréBe [kg] [mm] serie LESCID GréBe [kg] [mm] serie LESHCID
8 1 30, 50, 75 8 2 50, 75
30, 50 16 6 50, 100
16 8 75,100 25 9 50, 100
25 5 30, 50, 75 150
100, 125, 150
Miniaturausfiihrung Schwenktisch
Kolbenstangenausfitlhrung  mit Schlitten e .=| Grundausfiihrung Préazisionsausfiihrung
serie LEPY serie LEPS = “|  serie LER Serie LERH

e
--

serie LEPY serie LEPS
.. » | max. Nutzlast Hub ..o | max.Nutzlast| Hub
GroBe kg] [mm] GroBe kg] [mm]
6 1 6 1 25
10 2 25,50, 75 10 2 50

serie LER
fihrung | Drehmoment | fihrung | Drehmoment
10 0.2 0.3
30 0.8 1.2 420 280
50 6.6 10

Elektrische Greifer

CAT.ES100-77

2-Finger-Ausfiihrung
Serie LEHZ
Serie LEHZJ

2-Finger-Ausfiihrung
mit Staubschutzabdeckung

2-Finger-Ausfiihrung
Langhub
Serie LEHF

3-Finger-Ausfiihrung
serie LEHS

serie LEHZ serie LEHZJ serie LEHF serie LEHS
GroBe max. Haltekraft [N] |Hub/ beidseitig max. Haltekraft [N] Hub/ max. Hub/ max. Haltekraft [N] Hub/
t| kompakt | [mm] GréBe |Grund- kompakt beidseitig GroBe | Haltekraft | beidseitig GréBe |Grund- kompakt beidseitig
10 1 6 4 ausf, [mm] [N] [mm] ausf, [mm]
16 8 6 10 14 6 4 10 7 16 (32) 10 5.5 3.5 4
20 40 o8 10 16 8 6 20 28 24 (48) 20 22 17 6
25 14 20 40 28 10 32 120 32 (64) 32 90 — 8
32 130 — 22 25 14 40 180 40 (80) 40 130 — 12
40 | 210 — 30 Anm.) ( ): Langhub
Merkmale 10
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: Controller/Ends )

Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang
fir Schrittmotor
serie LECP6

Motortyp

Schrittmotor

serie LEC-G

(e i
L L, gard
f.&ﬁ

Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang
fiir Servomotor
serie LECA6

Motortyp

DC-Servomotor

v

Programmierfreie Ausfiihrung
serie LECP1

Motortyp

Schrittmotor

.
@

b B

Controller T —

Impulseingang-Ausfiihrung
serie LECPA

Motortyp

Schrittmotor

Gateway-Einheit

Feldbuskompatible Gateway-Einheit (GW)

Unterstiitzte Feldbusprotokolle

CCink

Dem

E“ .“I
Ll |
et
BIUIS

—
EtherNet/IP=

max. Anzahl der Controller,
die angeschlossen werden kdnnen

12

5

12

.  Endstufe )
Endstufe AC-Servomotor

Endstufe AC-Servomotor

Impulseingang-Ausfiihrung/
Positionierausfiihrung

serie LECSA

(Inkremental- o
Ausfiihrung) = .

7

Motortyp

AC-Servomotor

Merkmale 11

Impulseingang-Ausfiihrung
serie LECSB
(Absolut-

Ausfiihrung) °

Motortyp

AC-Servomotor

N

CC-Link-Ausfiihrung mit
direkter Eingabe
serie LECSC ; ,li
(Absolut- "o

Ausfiihrung) I

Motortyp

AC-Servomotor

SSCNET lll-Ausfiihrung
serie LECSS =
(Absolut- 4
Ausfiihrung)

Motortyp

AC-Servomotor
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: Variantenuibersicht '

Elektrischer Antrieb/Mit Fiihrungsstangen Serie LEL

. | PositionierWiederhol- .
Geschwindigkeit oo Controller- | Details

Gleitfihrung| bis 1000 3 bis 500 +0.1
Serie
LECP6
Seite 1
Serie
LECP1
LEL25L | Kugelfihrung | pis 1000 5 bis 1000 +0.1

Controller LEC

Ausfihrung mit 24VDC | 11 Eingéinge | 13 Ausgange

kompatibler |Versorqungs-|  Paralleler Ein-/Ausgang Details
E l Motor spannung m Positionen | auf Seite
, &

ch_rlttdaten- LECP6 SEIIET +10 % | (Optokoppler-Isolierung) | (Optokoppler-Isolierung) &5 |eslienk
ingang
LECP6 LECP1
programmierfreie . 24 VDC | 6 Eingange 6 Ausgénge .
Austiihrung L] Sehrittmotor | 410 o (Optokoppler-Isolierung) | (Optokoppler-lsolierung) 14 |Seite29
Ubersicht 1
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Schrittmotor Ausfuhrung

OElektrischer Antrieb/Mit Fiihrungsstangen serie LEL

Modellauswah!l - oo

Abmessungen ........................................................................................
Signa|geber ...........................................................................................

Produktspezifische Sicherheitshinweise e

©Schrittmotor Controller

Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang/serie LECP6 -.-...................
Controller-Einstellset/serie LEC-W2 ..o
Teaching Box/serie LEC-T1 oo

Gateway-Einheit/Serie LEC-G oo

Programmierfreier Controller/serie LECP1 oo

O
g

BestellSChIUSSE] -+ rvrrerrrrrrieeriiiiie e

Technische Daten - ocooooeerreri s

KKONSTIUKLION <+ veemeremm e

------- Seite 1

-------- Seite 6

-------- Seite 8

-------- Seite 9

Seite 10

-------- Seite 12

-------- Seite 15

-------- Seite 23

-------- Seite 24

-------- Seite 26

-------- Seite 29

Ubersicht 2

|
‘| Modellauswahl ’

Schrittmotor
LEL

'[

LEC-G ‘ LECP6 ‘

LECP1

Produktspezifische
Sicherheitshinweise
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Elektrischer Antrieb/Mit Fiihrungsstangen

Serie LEL
Modellauswahl

Auswahlverfahren

Uberpriifen Sie das Verhiltnis > Uberpriifen Sie die Uberpriifen Sie das
Nutzlast - Geschwindigkeit. Zykluszeit. zuldassige Moment.

Auswabhlbeispiel

Betriebs- Werkstlckgewicht: 4 [k Werkstlickanbaubedi
. ° . ° .
bedingungen erkstiickgewicht: 4 [kg] erkstlickanbaubedingung: -
« Geschwindigkeit: 300 [mm/s] § 6
o
* Beschleunigung/Verzogerung: 3000 [mm/s?] S w & \\LELZSL
®
* Hub: 500 [mm] — § ¢ 4 [N
- - - ] 2 N
e Einbaulage: horizontal aufwérts | o 2 \\
5 2 N
N
o : :
< N
Wéhlen Sie auf der Grundlage des Werkstiickgewichts und der Geschwindigkeit das 0
geeignete Modell aus dem (Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm) aus. 0 500 1000
Auswahlbeispiel) Die Serie LEL25LT-500 wird basierend auf dem Diagramm rechts Geschwindigkeit: V [mm/s]
vorlaufig gewahit. <Geschwindigkeit-Nutzlast-Diagramm>
. (LEL25L/Schrittmotor)
Uberpriifen Sie die Zykluszeit.
Ermitteln Sie die Zykluszeit anhand des
folgenden Berechnungsbeispiels. z L
=
Zykluszeit: Berechnungsbeispiel) §
T wird aus folgender Gleichung ermittelt. T1 bis T4 kdnnen wie folgt ermittelt werden. 3 31/ / \32
2 o
T=T1+T2+T3+T4[s] | g Zeit
i T1 = V/a1 = 300/3000 = 0.1 [s], £ Is]
®T1: 4
: , , , T3=V/a2= =0.1 S
Beschleunigungszeit und T3: Die 8 = V/a2 = 300/3000 = 0.1 s]
Verzogerungszeit wird aus folgen- L-05-V-(T1+T3) T T2 T3 |14
- . T2 =
der Gleichung ermittelt. \Y;
T1=Vial[s]| [T3=V/a2[s]| 500 — 0.5 - 300 - (0.1 + 0.1) L : Hub[mm]
= 300 --- (Betriebsbedingung)
®T2: —157[s] V : Geschwindigkeit [mm/s]
Die Zeit mit konstanter Drehzahl wird o -+ (Betriebsbedingung)
aus folgender Gleichung ermittelt. T4=0.3[s] al: Beschleunigung [mm/s?]
L—05-V-(T1+T3) o (B?tnebsbedlngur;g)
T2 = v S Dementsprechend wird die Zykluszeit wie az: Verzog.erung [mm/s ]
folgt berechnet. --- (Betriebsbedingung)
® T4: : ;
T=T1+T2+T3+T4 :
Die Einschwingzeit ist von Bedingungen *T2+T3+ H §e§i)hleun|gu;gs;¢;|t [SL
wie Motortyp, Last und Positionierung der =0.1+1.57+0.1+03 eit bis zum Erreichen der
Schrittdaten ~ abhéngig und  kann =2.07 [s] Einstellgeschwindigkeit
variieren. Berechnen Sie die daher die T2: Zeit bei konstanter Drehzahl [s]
Einschwingzeit bitte unter Zeit, in der der Antrieb bei
Bertcksichtigung des folgenden Wertes. konstanter Drehzahl in Betrieb ist
T4=03[s] 00— * T \ma 500 m T3: Verzégerungszeit [s]
200 N Zeit ab Beginn des Betriebs bei
ETE) Prifen Sie das Fithrungsmoment. E : \/ N konstanter Drehzahl bis Stopp
e N - . .
Mep S 300 N > _ T4: E|r.1sc.hW|ngze|t [?]
5 )S{\\ @ mm> s« Zeit bis zum Erreichen der Endlage
< 700 mm’,
m & 200 T N O
b mmI . \
L2 S gol000mm \
| B )
§— ] e, \
—— - _ : . 1000 rr|1m ....... I~
A 0o 1 2 3 4 5
Werkstlickgewicht [kg]

Auf der Grundlage des obigen Ergebnisses wird das Modell LEL25LT-500 gewahit.
L ZS\C



Zulassiges dynamisches Moment

Modellauswahi Serie LEL

* Diese Graphik zeigt den zulassigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des Werkstiicks einen Uberhang

in eine Richtung aufweist. Wenn ein Uberhang des Lastschwerpunkts des Werkstiicks in zwei Richtungen
vorhanden ist, priifen Sie diese bitte anhand der Auswahlsoftware fir elektrische Antriebe. http://www.smc.eu

=
I}
=
(2]
=
o
[
°
<}
=

SvVC

O

Beschleunigung/Verzégerung 3000 mm/s?
& | Lastiiberhangrichtung Modell
& | m: Nutzlast [kg] o
i5 | L: Uberhangdistanz zum Schwerpunkt des Werkstiicks [mm] LEL25M LEL25L
300 max.‘Hub 800‘mm 300 \ \\ max. th 500 rﬁm
= = | |
£ 250 £ 250 \ \ \ 600 mm Hub
- - N 700 Hub A
m L1 5 20 \\K 900 mm Hub 5 20 \ \ @ '""gooumm
© 2 150 1000 jom Hub g 150 \ \\\/\\Qﬁ'”b |
N £ 400 \ £ 100
- —- = ° N 5 900 mnk%\\ —— s
D 50 2D 50 fHub 5
1000 mm Ha £ d
% 1 2 3 4 5 % 1 2 3 4 50 |E|d
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] A
500 T T T 500
0 —_ max. Hub 900 mm —_ i
=2 e e N, N
,,g /\ g 400 \ \< g 400 \ SX\
m
2 3 300 O TE 3 300 1700 N
> L2 o \ U =) mm Hub X\ 600
© < 200 & 200 [800 AN ~mm Hub
- il £ \<\\ s mm Hub >¢\
S £ £ 1900 mm Hub ~~_
o - - — 3 100 3 100 u ~— [
E 1000 mm Hub ——
= 09 1 2 3 4 5 % 1 2 3 4 5
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] ©
o
300 \ 300 \\ (&)
‘E 250 ‘E 250 max. Hub 500 mm w
E \ E \ -
™ 200 ™ 200
- \ max. Hub 600 mm | \
o 150 o 150 M
N N
< 100 =~ 100
3 2 600 mm Hub S
=] 50 =] 50 l 6
0 0 1 2 3 4 5 0 0 1 2 3 4 5 I'_IIJ
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
300 300
'E 250 \ 'E 250 \ \ ‘ ‘
m L4 £ \ £ \\\ max. Hub 500 mm -
< 200 < 200 o
g b l - \ max. Hub 600 mm - \\\(\ O
] s 5 150 5 150 < w
e TW T E / g AN -
- g N g 600 mm Hub [~
- — = o —— D 50 D 50 i
. ™ . | J—
0 1 2 3 4 5 0 1 2 3 4 5 e 2
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] 2 'g
= c
500 \ 500 \ &<
— o £
T c 20
Q 400 400
g q £ £ max. Hub 500 mm X\\\ = 'QE)
d T—Fom b " 0 10 | °
€ 1 |LS l’? - 300 max. Hub 600 mm - 800 \ AN ©5
o | | =) = 600 mm Hub o
~ - oy oy - S c c N N
= . - S 200 S 200
= ] 2 2
© et —e S 100 S 100
= = N
0 0 1 2 3 4 5 0 0 1 2 3 4 5
utzlast [kg utzlast [kg
Nutzl ki Nutzl ki
300 \ 300 \ \
€ €
£ 250 \ £ 250 \\\ max. Hub 500 rﬁm
g 20 max. Hub 600 mm g 20 N
© 150 \ © 150 ‘>\\
© [
£ 100 £ 100 [~
3 \ g 600 mm Hub
= 50 N = 50 l
0 0 1 2 3 4 5 0 0 1 2 3 4 5
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]



Serie LEL

Berechnung des Belastungiqrads der Fﬁhrung

1. Bestimmen Sie die Betriebsbedingungen. ~ iesseeeeeaa- Einbaulage -------=---- N
Modell: LEMC Beschleunigung [mm/s?]: a . z
GroBe: 25/32 Nutzlast [kg]: m 1. horizontal ¢ 3.Wand Y
Einbaulage: horizontal/unten/Wand/vertikal Nutzlast-Mitte [mm]: Xc/Yc/Ze ‘

2. Wahlen Sie das entsprechende Diagramm auf der Grundlage des Modells, der GréBe und der Einbaulage aus.
. Ermitteln Sie basierend auf der Beschleunigung und Nutzlast den Uberhang [mm]: Lx/Ly/Lz in der Grafik.
4. Berechnen Sie den Lastfaktor fur jede Richtung.
ox = Xc/Lx, ay = Yc/Ly, oz = Zc/Lz
5. Bestatigen Sie, dass die Gesamtzahl von ox, oty und oz max. 1 ist.
oX + oy + 0z <1
Wenn 1 Uberschritten wird, ziehen Sie bitte die Verringerung der Beschleunigung und
Nutzlast in Betracht oder &ndern Sie die Nutzlast-Mitte und die Serie.

1. Betriebsbedingungen
Modell: LEMC25

w

Einbaulage: horizontal 4. Der Lastfaktor fur die einzelnen Richtungen wird wie folgt ermittelt.
Beschleunigung [mm/s2]: 2500 ox = 0/200 =0
Nutzlast [kg]: 2 oy =100/1000 = 0.1
Nutzlast-Mitte [mm]: Xc =0, Yc =100, Zc = 75 oz = 75/145 = 0.52
2. Wahlen Sie das Diagramm auf Seite 2, erste Zeile oben und links. 5. ax + ay + oz = 0.62 <1

3. Lx =200 mm, Ly = 1000 mm, Lz = 145 mm

1000 [x]1000 77~ 500
800 800 ‘\ 400

£ 600 E o0 "__ll\ \ \ =30 “
= 400 SIS RN =200 -y
] 2001 200 ‘ NS - N

0 ! ~ | 0 ATt ) N 0 \r., -

0 2 4 6 8 10 02 4 6 8 10 0 2 4 6 8 10

Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]

O
2



Serie LEL

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung)

LEL25M LEL25L
2 6 26
= = <
g, g, N
N N N
=] S \
=z AN z N
é 2 AN é 2 \
g g .
5] <} ~N
< <
0 0
0 500 1000 0 500 1000
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]

SChmtenabWéiChUﬂg (Referenzwert) = Abweichung des Schlittens, wenn sich der Lastschwerpunkt in der Mitte des Hubs befindet.

w

Lastschwerpunkt in der Schlittenmitte

0.4 :
1000 mm Hub /
_ 03 e
€
E 300 mm Hub /
g’ 02 800 mm Hub
s L~
[}
E /
< o1 -
%/& 500 mm Hub
L
0.0 —
o 10 20 30 40 50
Last W [N]
Schlittenabweichung (Referenzwert) * Abweichungswert, wenn die Last um ,L“ von der Schlittenmitte versetzt ist.

w

L
——

@ @ L=25mm Lastschwerpunkt am Positions-Offset wenn L = 25 mm
% 0.4 |
1000 mm hub / /

/| 800 mm Hub

0.3 /
0.2 Vi
/ / 500 mm Hub
0.1 A %
/
i
0 2

Abweichung [mm]

[
|_—" 300 mm Hub

—|

0.0
0 0 30 40 50

Last W [N]
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Elektrischer Antrieb/Mit Fuhrungsstangen

Riemen

LEL25

Bestellschliissel

Schrittmotor

Serie LEL

C€ N

LEL25 MT-

100

000

0 00 ééécbcb

0 GroBe 9 Flihrungsart e édquivalente Steigung @ Hub e Motoroption
[ 25 ] M Gleitfiihrung 100 100 mm — ohne
L Kugelftihrung bis bis B | mit Motorbremse
1000 | 1000 mm C | mit Motorabdeckung*

@ Option Signalgeberschiene*
— ohne

@ Antriebskabellange [m]

= Siehe Tabelle der
anwendbaren Hube.

*« Bei Wahl der Spezifikation [mit Motor-
bremse] kann die Spezifikation [mit
Motorabdeckung] nicht gewahlt werden.

@ Controller-Ausfiihrung*

R Mit Magnet/Signalgeberschiene — | ohneKabel | 8 8** = ohne Controller
# Beim Kauf der Ausfilhrung ,— kénnen der 1 1.5 A 10; 6N LECP6 NPN
Magnet und die Signalgeberschiene nicht 3 3 B 15; 6P |(Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang)| PNP
nachtraglich angebracht werden. 5 5 C 20° 1N LECP1 NPN
e AntriebskabeI-Ausﬁ]hrung*1 #* F_ertigung aqf Bestellung (nur Robotikkabel). . 1P | (programmierfreie Ausfiihrung) | PNP
Siehe technische Daten unter Anm. 2) auf Seite 7. . .
— ohne Kabel * Nahere Angaben zu Controllern und kompatiblen Motoren
S Standardkabel finden Sie in der Auflistung der kompatiblen Controller.
R Robotikkabel (flexibles Kabel)*2

() Vo-Kabellinge [m]

m Controller-Montage

«1) Das Standardkabel ist bei fest installierter

Anwendung vorgesehen. Wéhlen Sie fur — ohne Kabel — Schraubenmontage
bewegliche Anwendungen das Robotikkabel. 1 1.5% D DIN-Schienenmontage™

%2) Das aus dem Antrieb herausragende 3 3* # DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte getrennt bestellen.
Motorkabel vor der Verwendung in Position 5 5%

fixieren. Flr ndhere Angaben zum
Fixierverfahren siehe Kabel/Verkabelung in
den Sicherheitshinweisen zu elektrischen
Antrieben.

= Wenn ,ohne Controller” fir Controller-Ausfihrungen
gewahlt wird, kann das 1/0-Kabel nicht gewahit werden.

A\ Achtung

[CE-konforme Produkte]

Die Erflllung der EMV-Richtlinie wurde geprift, indem der elektrische Antrieb
der Serie LEL mit dem Controller der Serie LEC kombiniert wurde.

Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und von
der Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate und Verdrahtung abhéngig. Aus
diesem Grund kann die Erflllung der EMV-Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile

zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen
integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfiillung der EMV-Richtlinie fur das
Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen Uberprtifen.
[UL-konforme Produkte]

In Féllen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und
Controller mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

Tabelle der anwendbaren Hiibe @Standard/OFertigung auf Bestellung

Kompatible Controller

Modei™—4°/ 100|200 |300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 [1000

LEL25 |0/ O | e e | ® & O | O |00

= Bitte setzen Sie sich mit SMC in Verbindung, da alle Hibe, die nicht Standard und keine Bestelloption
sind, als Sonderbestellung gefertigt werden.

( Antrieb und Controller werden zusammen als Set verkauft. R

Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist.
Prifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte
(D Uberpriifen Sie die Modellnummer des Antrieb-Typenschilds
Diese muss mit der des Controller-Typenschilds
Ubereinstimmen.
(2 Stellen Sie sicher, dass die Parallel-l/O-Konfiguration
korrekt ist. .
(NPNoder PNP). o eeeemmm77 77T

)

L » o

= Siehe Betriebsanleitung fir die Verwendung dieser Produkte. Diese
kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.

O

Ausfiihrung mit programmierfreie
Schrittdaten- ; Ausfiihrung
Eingang
Ausfiihrung i
Serie LECP6 LECP1
Merkmale Werteeingabe (Schrittdaten) | DerBefrieb (Schritdaten) kann ohne die Hifle eines
Standard-Controller PCs oder einer Teaching Box eingestelt werden.

kompatibler Motor Schrittmotor

max. Zahl der Schrittdaten 64 Positionen [ 14 Positionen

Versorgungsspannung 24VDC

Details auf Seite Seite 29

Seite 15 \

SvVC

{ Modellauswahl

Schrittmotor

LEC-G LECP6

LECP1

Produktspezifische
Sicherheitshinweise

[ _



Serie LEL

Technische Daten

Schrittmotor
Modell LEL25M \ LEL25L
Hub mm] o 7601 (300) 500), (1000)
Nutzlast [kg] An™- 2) [ horizontal (Wandmontage) 3(2.5) 5 (5)
@ Geschwindigkeit [mm/s] Anm. 2) 48 bis 500 48 bis 1000
E max. Beschleunigung/Verzégerung [mm/s?] 3000
< Positionier Wiederholgenauigkeit [mm] +0.08
g Leerlauf [mm] Anm. 3) max. 0,1
o aquivalente Steigung [mm] 48
$ | StoB-/Vibrationsbesténdigkeit [m/s2] Anm- 4) 50/20
-E Funktionsweise Riemen
é Fihrungsart Gleitfihrung { Kugelflihrung
zulassige externe Kraft [N] Anm- 5) 5
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
§ | MotorgréBe 042
§ Motorausfiihrung Schrittmotor
E Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
g Nennspannung [V] 24 VDC +10 %
2 Leistungsaufnahme [W] Anm. 6) 32
-é.’ Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand [W] Anm.7) 16
& | max. momentane Leistungsaufnahme [W] Anm.8) 60
§ _,| Ausfiihrung Anm-9) Motorbremse
g% Haltekraft [N] 19
2£| Leistungsaufnahme [W] Amm. 10) 5
§> Nennspannung [V] 24 VDC +10 %
Anm. 1) Hibe in ( ) werden auf Bestellung gefertigt. Bitte setzen Sie sich mit SMC in Verbindung, da alle Hiibe, die nicht Standard und keine Bestelloption

sind, als Sonderbestellung gefertigt werden.

Anm. 2) Die Geschwindigkeit ist abhéngig von der Nutzlast. Siehe ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fuhrung) auf Seite 4. Die Nutzlast ist je nach
Hub Nutzlast-Anbaubedingung unterschiedlich.
Prufen Sie das Diagramm ,Zuldssiges dynamisches Moment” auf Seite 2. Wenn die Kabellange 5 m Uberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu
10 % ab.

Anm. 3) Richtwert zur Fehlerkorrektur im reziproken Betrieb.

Anm. 4) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in Hubrichtung und rechtwinklig zum Hub. (Der Versuch erfolgte mit dem Zylinder in
Startphase.)
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in Hubrichtung und rechtwinklig zum Hub.
(Der Versuch erfolgte mit dem Zylinder in Startphase.)

Anm. 5) Der zuléssige externe Widerstand ist der zulassige Widerstand, wenn ein flexibler, beweglicher Schlauch o.A. verwendet wird.

Anm. 6) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.

Anm. 7) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb wéhrend des Betriebs in der Einstellposition
angehalten wird.

Anm. 8) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann fiir die Wahl der Spannungsversorgung
verwendet werden.

Anm. 9) Nur mit Motorbremse.

Anm. 10) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Leistungsaufnahme fir die Motorbremse dazu.

Antriebsgewicht
—
Hub [mm] (100) (200) 300 400 500 600 (700) (800) (900) (1000)
Produktgewicht LEL25M 2.13 2.47 2.82 3.17 3.52 3.87 4.21 4.56 4.91 5.26
[kg] LEL25L 2.38 2.72 3.07 3.42 3.77 4.12 4.47 4.82 5.17 5.52
zusétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0.26
zusétzliches Gewicht mit Abdeckung [kgﬂ 0.04

O
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Elektrischer Antrieb/Mit Fiihrungsstangen Serie LE L
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Stiickliste -
Nr. Beschreibung Material Anm. ?5
1 Schlitten Aluminiumlegierung eloxiert L
2 Motorendplatte Aluminiumlegierung eloxiert -
3 Endplatte Aluminiumlegierung eloxiert
4 Motorflansch Aluminium-Druckguss Lackieren
5 Riemenscheiben-Halter Aluminiumlegierung E ,8
6 Riemenabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert é 03)
7 Fiihrungsstange Kohlenstoffstahl harteloxiert E %
8 Riemenhalter A Kohlenstoffstahl chromatiert % 5
9 Riemenscheiben-Welle rostfreier Stahl é %
10 Distanzstiick Aluminiumlegierung °5
11 Riemenhalter B Aluminiumlegierung (=D
12 Zugplatte Aluminiumlegierung eloxiert
13 Motorabdeckung synthetischer Kunststoff nur ,mit Motorabdeckung®
14 eingegossene Kabel synthetischer Kunststoff nur ,mit Motorabdeckung“
15 Motor-Riemenscheibe Aluminiumlegierung eloxiert
16 End-Riemenscheibe Aluminiumlegierung eloxiert
17 Motor —
18 Riemen —
Buchse —
19 -
Kugelfiihrung —
20 Lager —
21 Lager —
22 Sechskantschraube Kohlenstoffstahl chromatiert
23 Signalgeberschiene Aluminiumlegierung Nur ,mit Magnet/Signalgeberschiene*
24 Magnet — Nur ,mit Magnet/Signalgeberschiene”

SvVC 8
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Serie LEL

Abmessungen
LEL25\'T
(4) L
B (Schlitten-Verfahrweg) (115)
(©) Hub C (46.5) 56
o8 (D] D o8 10.4 | 10.4
"""""" \‘ f 1D
j - — % Sl &) EE
......... 1 ——— I 2 ®

[Ausgangsposition] Anm- 3) \ ) Ausgangsposition Anm-2)

| 2 (0
g < [ - - -
+ Mit Signalgeberschiene i
@ 8 A 8 Einbauposition des Signalgebers
10,030 Motorkabel
4Ho (*8 (2 x @5)
Tiefe 4 '@ﬁ'@% 2
2 )él
0 ‘% 5'?
6 o}
—h— 65 ©
DO = 2 | 'T @0 Sl w (115) 76
o _ i i - -
N © I 4} Kabellange~ 300
& = &1 © — — Signalgebernut
<
© p indeti — —Anm.) Die untere Nut d
4 x 96.6 e ?‘4 :*494( 8’030) 5E0 4 x M5 x 0.8 Gewindsiets 8 N : ) SIin:JaTIg(zSersuchig;e ist |
Q iefe N nicht fiir Signalgeber.
5 , , i
‘ mit Motorabdeckung Motorkabel : mit Motorbremse Bremsenkabel ‘
(2 x @5) (23.5)
f} ‘ @ Kabellange= 400
| ] |
TN o ‘ I
| @9 Kabellange= 250 © | ©%
b )
) i L 65 5
[ oYY f : (23 Motorkabel
= ~ B (2 x @5)
54 ! &
g
| i 46.5 Kabelldnge=~ 300
- - - - - - - - - - [mm]
Modell L L* A B C D E
Anm. 1) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich LEL25MT-10000-00000 2725 280 | 210 | 106
bewegen kann, wenn er zuriick zur ¥ C
Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass LEL25MT-2000-00000 o it b PE
das am Schlitten angebrachte Werkstiick nicht die LEL25MT-3000-01001010 4725| 480 | 410 | 306
Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schlittens LEL25MT-4000J-01000000 5725 | 580 | 510 | 406
behindert. ) . LEL25MT-5000-000000 6725 | 680 | 610 | 506 | .. 3 o4
Anm. 2) Ppsmon r_1ach der Ruckkghr zur Ausgar]gsposmon. LEL25MT-600-0100000000 7725 | 780 | 710 | 606
Anm. 3) Die Zahl in Klammern zeigt an, wenn die Richtung
der Ruckkehr zur Ausgangsposition geadndert LEL25MT-70001-00000 8725| 880 | 810 | 706
wurde. LEL25MT-800C1-C1C1C1C1C] 9725 | 980 | 910 | 806
LEL25MT-9000]-01000100C] 10725 | 1080 | 1010 | 906
LEL25MT-1000C]-000000 11725 | 1180 | 1110 | 1006
LEL25LT-1000)-00000 292.5| 300 | 230 | 108
LEL25LT-20000-0101010007 3925 | 400 | 330 | 208
LEL25LT-3000)-00000 492.5| 500 | 430 | 308
LEL25LT-40001-C101010007 592.5| 600 | 530 | 408
LEL25LT-50000-00001000 6925 | 700 | 630 | 508 73 4 82
LEL25LT-6000]-000000 7925 | 800 | 730 | 608
LEL25LT-70000-00000 8925 | 900 | 830 | 708
LEL25LT-80001-C1010100C7 9925 | 1000 | 930 | 808
LEL25LT-9000)-00000 1092.5 | 1100 | 1030 | 908
LEL25LT-1000C-C10101010] 1192.5 | 1200 | 1130 | 1008

*

mit Motorabdeckung
ZS\VC



Elektronischer Signalgeber
Direktmontage

D-M9N(V)/D-M9P(V)/D-M9B(V)

Weitere Details zu Produkten, die

Eingegossene Kabel

@ 2-Draht-Ausfiihrung mit reduziertem

max. Strom (2.5 bis 40 mA)

@ 1.5-mal flexibler als konventionelles

Modell (SMC-Vergleich)

@ Flexikabel als Standardausfiihrung.

p-iEY
9L =

A\Achtung

| Sicherheitshinweise

Befestigen Sie den Signalgeber mit der am
Gehause angebrachten Schraube. Wird eine
andere als die mitgelieferte Schraube be-

nutzt, kann der Signalgeber beschadigt
werden.

Interner Schaltkreis Signalgeber

D-M9N(V)
:-""""""""""""": DC (+)
H 1 braun
£ —O ouT
£% 1 schwarz
£ :

—O DC ()
"""""""""""""" ’ blau
TO DC (+)
H braun
= H
27 |
£ O out
% . schwarz
O DC (-)
"""""""""""""" * blau

D-M9B(V)

:---"""""""""""":OOUT(+)
’ braun
s
Ep-

’ O OUT (1)

"""""""""""""" blau

Technische Daten Signalgeber

C€

internationalen Standards entsprechen,
finden Sie auf der Webseite von SMC.

Modellauswahl

SPS: speicherprogrammierbare Steuerung

D-M9LC1, D-MOIV (mit Betriebsanzeige)

Signalgebermodell | D-MON | D-MONV | D-M9P | D-M9PV | D-M9B | D-M9BV
elektrischer Eingang axial senkrecht axial senkrecht axial senkrecht
Anschlussart 3-Draht 2-Draht
Ausgangsart NPN \ PNP _
zulédssige Last IC-Steuerung, Relais, SPS 24V DC Relais, SPS
Versorgungsspannung 5,12,24V DC (4.5 bis 28 V) —
Leistungsaufnahme max. 10 mA —
Betriebsspannung max. 28 VDC \ — 24 VDC (10 bis 28 VDC)
Arbeitsstrom max. 40 mA 2,5 bis 40 mA
interner Spannungsabfall max. 0.8 V bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA) max. 4V
Kriechstrom max. 100 pA bei 24 VDC max. 0.8 mA

Betriebsanzeige

ON: rote LED leuchtet.

Standards

CE-Kennzeichnung, RoHS

® Anschlusskabel — élbesténdiges flexibles Vinylkabel: 2.7 x 3.2 oval, 0.15 mm?, 2-Draht

(D-M9B(V)), 3-Draht (D-MIN(V)/D-M9P(V))

Anm.) Im Katalog ,Best Pneumatics Nr. 2“ finden Sie die allgemeinen technischen Daten fiir elektronische Signalgeber.

Schrittmotor
LEL

Gewicht (9]
| &
Signalgebermodell D-M9N(V) D-M9P(V) D-M9B(V) %)
0.5 8 8 7 L
Anschlusskabellénge 1 14 14 13 -1
[m] 8 41 41 38
) 68 68 63
Bestellschlussel IS
11
D-M9[P 3
Serie l |—OAnscthsskabeIIiinge
-
Verdrahtung/Ausgang — | 05m o
. . M im O
N | 3-Draht NPN Elektrischer Eingang L am T
P | 3-Draht PNP = axial Z 5 =
m
B 2-Draht \' senkrecht
Abmessungen mm] [ 28
C ‘©
D-M9[] S £z
—_
6 |optimale Schaltposition < _qc’
S <
M2.5x 4L 82
Schlitz-Einstellschraube ("B
Betriebsanzeige 2.6 .
[ 27 = — @j
<l o 22 ~
ol (a\}
D-MoL1Vv ©
=) 0 N
1R— o
6 | optimale Schaltposition ¥
M2.5x4 L Betriebsanzeige

Schlitz-Einstellschraube s
2 ™32 ©

O

7l T

@ 20
ai

SvVC
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Elektronischer Signalgeber mit 2-farbiger Anzeige
Direktmontage

D-MONW(V)/D-MIPW(V)D-MIBW(V) C €

Weitere Details zu Produkten, die
internationalen Standards entsprechen,

Technische Daten Signalgeber finden Sie auf der Webseite von SMC.

Eingegossene Kabel

@ 2-Draht-Ausfiihrung mit reduziertem
max. Strom (2.5 bis 40 mA)

@ 1.5-mal flexibler als konventionelles
Modell (SMC-Vergleich)

@ Flexikabel als Standardausfiihrung.

@ Die optimale Schaltposition kann
anhand der Farbe der leuchtenden LED
bestimmt werden. (rot— griin« rot)

AAchtung
| Sicherheitshinweise |

Befestigen Sie den Signalgeber mit der am
Gehdause angebrachten Schraube. Wird eine
andere als die mitgelieferte Schraube
benutzt, kann der Signalgeber beschadigt
werden.

Interner Schaltkreis Signalgeber
D-M9NW(V)

v a

Betriebsanzeige
ON
iAnzeigei ! H
! orot | grin ,rot |

\ geeigneter Betriebsbereich

11

SPS: speicherprogrammierbare Steuerung

D-M9CIW, D-M9CIWV (mit Betriebsanzeige)
Signalgebermodell | D-MONW [D-MO9NWV| D-M9PW |D-M9PWV| D-M9BW |D-M9BWV
elektrischer Eingang axial senkrecht axial senkrecht axial senkrecht
Anschlussart 3-Draht 2-Draht
Ausgangsart NPN [ PNP —
zuléssige Last IC-Steuerung, Relais, SPS 24V DC Relais, SPS
Versorgungsspannung 5,12,24V DC (4.5 bis 28 V) —
Leistungsaufnahme max. 10 mA —
Betriebsspannung max. 28 VDC [ — 24 VDC (10 bis 28 VDC)
Arbeitsstrom max. 40 mA 2.5 bis 40 mA
interner Spannungsabfall max. 0.8 V bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA) max. 4 V
Kriechstrom max. 100 pA bei 24 VDC max. 0.8 mA
Betriebsanzelge Betlriebsbereich -------- R ro'Ee LED leuchtet.

optimaler Schaltbereich:-----.- grine LED leuchtet.
Standards CE-Kennzeichnung, RoHS

® Anschlusskabel — élbestandiges flexibles Vinylkabel: 2.7 x 3.2 oval, 0.15 mm?2, 2-Draht
(D-M9BW(V)), 3-Draht (D-MINW(V), D-M9PW(V))
Anm.) Im Katalog ,Best Pneumatics Nr. 2* finden Sie die allgemeinen technischen Daten fiir elektronische Signalgeber.

Gewicht al
Signalgebermodell D-M9NW(V) D-M9PW(V) D-M9BW(V)
0.5 8 8 7
Anschlusskabellange 1 14 14 13
il 2 41 41 38
5 68 68 63

Bestellschliissel

D-M9|P

W

VL

l |—OAnscthsskabeIIénge

Serie
Verdrahtung/Ausgang E ?'5 :
N | 3.Drant NPN elektrischer Eingang — s z
P | 3-Draht PNP — axial Z 5m
B 2-Draht \' senkrecht
Abmessungen mm]
D-MoL1wW >
%—;n
i ey = g
6 ’optimale Schaltposition
M2.5x4 L
Schlitz-Einstellschraube
Betriebsanzeige 26
: F-36 } ;gj
~
(8}
D-M9CIWV @

M2.5x4 L Betriebsanzeige
Schlitz-Einstellschraube
W2 ™32 g
< B =
© 20
o




Serie LEL

Al

Elektrischer Antrieb/Mit Fuhrungsstangen
Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und
die Betriebsanleitung fiir Sicherheitshinweise fiir elektrische Antriebe.

Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu/ herunterladen.

] Design \

| Handhabung

/A Achtung

1. Keine Last anwenden, die die Betriebsbereichsgrenze
ubersteigt.
Wéhlen Sie einen geeigneten Antrieb in Relation zu der
Nutzlast und dem zuldssigen Moment aus. Bei einem Betrieb
auBerhalb der Betriebsbereichsgrenzen wirkt eine tbermaBige
exzentrische Last auf die Fihrung, was zu einem vermehrten
Spiel der gleitenden Teile der Fuhrung, Genauigkeitsverlust
und einer verkilrzten Lebensdauer des Produkts fuhrt.

Bei Wahl der Option ,mit Magnet/Signalgeberschiene“ kann es
auBerdem vorkommen, dass der Signalgeber wegen der
Ablenkung der Schiene nicht korrekt erkennt.

. Verwenden Sie das Produkt nicht fiir Anwendungen,
in denen es UberméaBigen externen Kraften oder
StoBen ausgesetzt ist.

Dies kann zu Fehlfunktionen fihren.

. Aufgrund des Fihrungsmechanismus kdénnen
Vibrationen aus einer externen Quelle méglicherweise
waéhrend des Betriebs auf das Werkstiick tibertragen
werden. Verwenden Sie dieses Produkt daher nicht in
Umgebungen, in denen keine Vibration zuléssig ist.

] Handhabung

A\ Achtung

1. Bei der ,,IN-Position“ sollten die Schrittdaten liber 1
liegen.
Betragt die ,IN-Position“ 1 oder weniger, ist das Signal der
+IN-Position“ mdglicherweise kein stabiles Ausgangssignal.
Andernfalls kann das Abschlusssignal der In-Position nicht
ausgegeben werden.

. INP-Ausgangssignal

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

O

SvVC

/A Achtung

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

Bei Eingabe unzuléssiger Befehle, wie z. B. bei Verwendung des
Produkts auBerhalb der Betriebs- oder Hubbereichsgrenzen
durch Anderung der Controller-/Endstufen-Einstellungen
und/oder der Ausgangsposition, kann der Schlitten auf das
Hubende des Antriebs aufprallen. Diese Punkte vor der
Verwendung prifen.

Wenn der Schlitten auf das Hubende des Antriebs aufprallt,
kann die Fihrung, der Riemen oder der interne Anschlag
beschadigt werden. Dies kann einen fehlerhaften Betrieb zur

Folge haben.

. Die Stellkraft sollte dem Anfangswert entsprechen
(100 %).
Wird die Stellkraft auf einen Wert unterhalb des Anfangswerts
eingestellt, kann dies einen Alarm ausldsen.

~

; #

. Die Ist-Geschwindigkeit dieses Antriebs wird durch
die Nutzlast beeinflusst.

Beachten Sie bei der Produktauswahl die Kataloganweisungen
in Bezug auf die Modellauswahl und die technischen Daten.

. Wahrend der Riickkehr zur Ausgangsposition keine
Last, StoBeinwirkung oder Widerstand zusétzlich
zur transportierten Last zulassen.

Andernfalls kann sich die Ausgangsposition verschieben, da
diese auf dem erfassten Motordrehmoment basiert.

. Das Gehduse und die Schlittenmontageflachen diirfen
nicht verbeult, zerkratzt oder anderweitig beschadigt
werden.

Dies kann die Ebenheit der Montageflache beeintrachtigen,
Spiel in der Fuhrung oder einen erhdéhten Gleitwiderstand zur
Folge haben.

8. Beim Lastanbau keine hohen StoB- oder Momentkrafte
anwenden.
Eine externe Kraft, die das zuldssige Moment Uberschreitet,

fahrt zu Flhrungsspiel oder zu einem erhéhten Gleitwiderstand.

Die Ebenheit der Montageflache darf max. 0,2 mm
abweichen.

Bei Montage des Antriebsgehduses und des Werkstiicks
den folgenden Bereich der Ebenheit einhalten.
Ungentigende Ebenheit des Werkstiicks oder der Oberflache,
an die das Produkt montiert werden soll, kann ein
Flhrungsspiel und einen erhdhten Gleitwiderstand erzeugen.

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

Waéahrend der Positionieranwendung und im
Positionierbereich das Werkstiick nicht auf den
Schlitten aufprallen lassen.

Halten Sie die Endplatten fest, wenn Sie das Gehéduse
bewegen. Die Riemenabdeckung nicht festhalten.

9.

9.

10.

11.

12.

12

Schrittmotor

Produktspezifische

LEL

LEC-G LECP6

LECP1

\
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Serie LEL

Al

Elektrischer Antrieb/Mit Fuhrungsstangen
Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und
die Betriebsanleitung fiir Sicherheitshinweise fiir elektrische Antriebe.

Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu/ herunterladen.

| Handhabung |

| Wartung

/A Achtung

13. Verwenden Sie fiir die Montage des Produkts Schrauben

mit der passenden Lange und ziehen Sie diese mit dem
korrekten Anzugsdrehmoment fest.
GroBere Anzugsdrehmomente kdénnen Fehlfunktionen verursa-
chen, wéhrend sich bei einem zu niedrigen Anzugsdrehmoment
die Einbaulage verandern und unter extremen Bedingungen das
Werkstiick herunterfallen kann.

fixiertes Gehause

oA
ﬁD* = -
Modell  |Schraube Anzugstrir:g?fmoment oA L
[N-m] [mm] [mm]
LEL25 M6 5.2 6.6 35.5
fixiertes Werkstiick
-
max. L (max.
@%W@ Modell | Schraube | Anzugsdrehmoment | Einschraubtiefe)
S [N-m] [mm]
l I ["LEL25 |M5x08| 3 8

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

14. Nicht mit fixiertem Tisch und durch Bewegen des
Antriebsgehéuses in Betrieb nehmen.

15. Der Antrieb mit Riemen kann nicht bei
montierten Anwendungen eingesetzt werden.

16. Uberpriifen Sie in den Technischen Daten die min.
Geschwindigkeit fiir jeden Antrieb.
Andernfalls kdnnen unerwartete Funktionsstérungen, wie Klopfen, entstehen.

vertikal

17. Bei dem Antrieb mit Riemen kann es bei Geschwindig-
keiten innerhalb der Antriebsspezifikationen zu Vibra-
tionen kommen, die von den Betriebsbedingungen
verursacht werden kénnen. Stellen Sie die Geschwindig-
keit so ein, dass keine Vibration verursacht wird.

/A Warnung

Wartungsintervall
Fuhren Sie die Wartung entsprechend der nachstehenden Tabelle durch.

Intervall Sichtprifung interne Prifung |Riemenprifung

Inspektion vor der

taglichen Inbetriebnahme O - -

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

= Wahlen Sie jeweils die Einheit aus, die am frihesten anwendbar ist.

® Punkte fiir die Sichtpriifung
1. I:ose Einstellschrauben, anormale Verschmutzung
2. Uberpriifung auf Beschadigungen und der Kabelverbindung
3. Vibration, elektromagnetische Stérsignale

® Punkte fiir die interne Priifung
1. Zustand der Schmierung der beweglichen Teile.
2. Loser Zustand oder mechanisches Spiel bei
Elementen oder Befestigungsschrauben.

festen

® Punkte fiir die Riemenpriifung
Halten Sie den Betrieb unverziglich an und tauschen Sie den
Riemen aus, wenn der Riemen den unten genannten Zustand
aufweist. Stellen Sie auBerdem sicher, dass |hre
Betriebsumgebung und Betriebsbedingungen die fir das
Produkt spezifizierten Anforderungen erfillen.

a. Abnutzung des zahnférmigen Gewebes.
Die Gewebefasern sind undeutlich. Kautschuk ist entfernt,
die Fasern verfarben sich weiBlich. Die Faserlinien werden
undeutlich.

b. Riemenseite I6st sich ab oder ist abgenutzt
Riemenecke nimmt runde Form an und ausgefranste
Fasern ragen heraus.

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

d. Vertikale Linie am Zahnriemen
Beschadigung, die entsteht, wenn der Riemen auf dem
Flansch lauft.

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

13 % S\NC



Controller

Modellauswahl

Ausfihrung mit Schrittdaten-Eingang Seite 15

{

|

Schrittmot
LEL

Schrittmotor

Serie LECP6

Gateway-Einheit Seite 26

Serie LEC-G

Programmierfreie Ausfiihrung Seite 29

Produktspezifische
Sicherheitshinweise

[ _

Schrittmotor
Serie LECP1
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Controller (Ausfuihrung mit Schrittdaten-Eingang)
Schrittmotor C € K-\

Serie LEC =

Bestellschliissel

A Achtung LECSG6|N - J
[CE-konforme Produkte] . T Sl
Die Erfillung der EMV-Richtinie wurde geprift fd?smfgﬁg
indem der elektrische Antrieb der Serie LEL mit Bestell-Nr. Antrieb

r

dem Controller der Serie LEC kombiniert wurde. Controller
Die EMV ist von der Konfiguration der

(AuBer Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen)
Systemsteuerung des Kunden und vom Einfluss kompatibler Moto

Beispiel: Geben Sie ,LEL25MT-100 firr die Ausfiihrung

sonstiger elektrischer Geréte und Verdrahtung LEL25MT-100B-R36N3 ein
abhangig. Aus diesem Grund kann die Erfiillung : :
e EVV-Rchiino ncht for SWCBauiele | | S |  Sonmitmotor

zertifiziert  werden, die  unter  realen ® Option

Betriebsbedingungen in Kundensystemen integriert Zahl der Schrittdaten (Positionen) ¢ — Schraubenmontage

sind. Daher muss der Kunde die Erfillung der #1/0-Kabellinge [m :
EMV-Richtlinie fiir das Gesamtsystem bestehend l 6 [ 64 ‘ /0 ge [m] D Anm.)| DIN-Schienenmontage
aus allen Maschinen und Anlagen iberpriifen. - ohne Kabel Anm.) Die DIN-Schiene ist nicht
[UL-konforme Produkte] Parallel-lI/O-Ausfiihrung ® 1 1.5 inbegriffen. Bitte getrennt
In Féllen, in denen UL-Konformitét gefordert wird, sind 3 3 bestellen.

X } A, N | NPN
elektrische Antriebe und  Controller mit einer 5 5
Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden. S | PNP

= Wenn bei der Bestellung der Serie LE die Ausfiihrung mit Controller gewéhlt wird, muss dieser Controller nicht bestellt werden.

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

Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte [LEL25MT‘1 [lll

(D Uberpriifen Sie die Modellnummer des Antrieb-Typenschilds. Diese muss mit der
qes Controller-Typenschilds Gibereinstimmen.
\_ (@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-lI/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). ® (%)

= Siehe Betriebsanleitung fiir die Verwendung dieser Produkte. Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.

Technische Daten

Technische Daten (Standard)

Position Technische Daten
kompatibler Motor Schrittmotor
nnung: 24 VDC +10 % Stromaufnahme: 3 A (Spitze 5 A) Anm-2)
Spannungsversorgung " Sp[?nkI%ngotorantrigbssga;r?utn%, g’?euirun(ga;sipar(ﬁﬂr:g(,a Srer)nse]
Paralleleingang 11 Eingénge (Optokoppler)
Parallelausgang 13 Ausgénge (Optokoppler-Isolierung)
Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
serielle Kommunikation RS485 (kompatibel mit Modbus-Protokoll)
Speicher EEPROM
LED-Anzeige LED (griin/rot)
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme flir Zwangsverriegelung Anm. 3)
Kabelldnge [m] I/0O-Kabel: max. 5, Antriebskabel: max. 20
Kihlsystem natirliche Luftkiihlung
Betriebstemperaturbereich [°C] 0 bis 40 (nicht gefroren)
Luftfeuchtigkeit [7%oRH] max. 90 (keine Kondensation)
Lagertemperaturbereich [°C] —10 bis 60 (nicht gefroren)
Lager-Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Isolationswiderstand zwischen Gehause und SG-Klemme
[MQ] 50 (500 VDC)
. 1 hr nmont
Gewicht [g] 1 7(? (()l)(lsl\(l:-sgﬁit:eienr%o:tgz)e)

Anm. 1) Die Spannungsversorgung des Controllers darf nicht einschaltstrombegrenzt sein.
In Féllen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Controller mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.
Anm. 2) Die Leistungsaufnahme variiert je nach Antriebsmodell. Siehe technische Daten des jeweiligen Antriebs fiir weitere Informationen.
Anm. 3) Gilt fir Motorbremse.
SMC
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Controller (Schritt Data Input Modell)/Schrittmotor Serie LE CP 6

Montageanweisung
a) Schraubenmontage (LECP61[-[1) b) DIN-Schienenmontage(LECP61[JD-[J)
(Installation mit zwei M4-Schrauben) (Installation mit DIN-Schiene)

DIN-Schiene ist verriegelt.

Erdungs-
kabel

Erdungskabel Erdungskabel

Einbaulage :> i

DIN-Schiene

=

Einbaulage :> *

ﬁ IN-Schienen-Anbausatz

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

DIN-Schiene L
12.5 5.25 75
AXT100-DR- (Abstand)
* Geben Sie fur O die ,Nr.“ aus der nachstehenden Tabelle an. L L L L L L o] B B
Siehe Abmessungen auf Seite 17 fiir Montageabmessungen. R v i i ey
@
N 1.25
L-Abmessungen [mm] -
Nr. 1 2 &) 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 35.5 48 60.5 73 | 855 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 |385.5| 398 | 410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5| 473 |485.5| 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

Abmessungen

a) Schraubenmontage (LECP6[][J-[1J)

(81.7)
045 35

66 m\
1 Spannungsversorgungs-LED griin montage 31

(EIN: Spannungsversorgung ist eingeschaltet)

Alarm LED (rot)

J (EIN: Alarm ist eingeschaltet)
©

CN5 I/O-Stecker

CN4 Schnittstelle

CNB3 Encoder-Stecker I
CN2 Motorstecker
CN1 Spannungsversorgungsstecker
L
1
4.6
fir Geh&use-
montage

b) DIN-Schienenmontage (LECP61CID-[)

Siehe Seite 14 fiir Abmessung und

(81.7) (11.5) Bestell-Nr. der DIN-Schiene.
66
1
LI .
©
N —
< (o)
© c
2
- <
(o)
5| @
gl z
3B
s z\ &
T 0| g of o
" o S| L«
i 1oy Ol 3 -
i ® 9 o
g 3|2
L.J! [} —
-] 5
Y o >
14 = QC)
= ()
3 8
2l g
9| =
s3
© Nl D
Rl @
-~
[(e)
(91.7)
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Controller (Schritt Data Input Modell)/Schrittmotor Serie LE CP 6

Verdrahtungsbeispiel 1

]Spannungsversorgungsanschluss: CN1

x Der Stecker ist der LEC beiliegend.

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

Stecker fiir LECP6

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.

Verdrahtungsbeispiel 2

| Parallel-l/O-Anschluss: CN5

 Wenn Sie eine SPS 0.A. an den CN5 parallelen 1/0-Stecker anschlieBen, verwenden Sie bitte das I/0-Kabel (LEC-CN5-0J).
« Die Verdrahtung sollte an die Ausfihrung der Parallel-I/O (NPN oder PNP) angepasst werden. Bitte nehmen Sie die

Verdrahtung unter Beriicksichtigung des nachfolgenden Diagramms vor .

Elektrisches Schaltschema

LECP6NCI-C1 (NPN)

LECP6PLI-C] (PNP)

\
W Modellauswahl

Schrittmotor
LEL

%

LEC-G LECP6

LECP1

|

e

24 VDC 24 VDC
T enNs ] fiir I1/O-Signal CN5 fiir I/O-Signal
COM+ | A1 {— COM+ | A1 {—
COM- | A2 COM- | A2
INO A3 — INO A3 |
IN1 A4 — IN1 A4 k/—<
IN2 A5 — IN2 A5 k/—‘
IN3 A6 — IN3 A6 k/_‘
IN4 A7 — IN4 A7 k/_‘
IN5 A8 — IN5 A8 k;
SETUP | A9 [— SETUP | A9 | ~ - —
HOLD | A10 [— HOLD | A10 |~
DRIVE | Al1 [— DRIVE | A11 k;
RESET | A12 [— RESET | A12 — —
SVON | A13 — SVON | A13 |~
outo | Bt outo | B1 @
ouT1 B2 ouT1 B2 {Last}
ouT2 | B3 ouT2 | B3 {Last}
ouT3 | B4 ouT3 | B4 {Last}
OUT4 | B5 OuT4 | B5 {Last}
OouT5 | B6 ouT5 | B6 {Last}
BUSY | B7 BUSY | B7 {Last}
AREA | B8 Last AREA | B8 {Last}
SETON | B9 SETON | B9 {Last}
INP B10 —{Last INP B10 {Last}
SVRE | Bi1 SVRE | B11 {Last}
*ESTOP | B12 [—{Last «ESTOP | B12 {Last}
“ALARM | B13 —Last *ALARM | B13 {Last}
JE—
Eingangssignal Ausgangssignal
Bezeichnung Inhalt Bezeichnung Inhalt
COM+ Anschluss der 24 V-Spannungsversorgung fiir das Eingangs-/Ausgangssignal QOUTO bis OUT5| Ausgabe der Schrittdaten-Nr. wéhrend des Betriebs
COM- Anschluss Masse filr das Eingangs-/Ausgangssignal BUSY Ausgabe, wenn Antrieb in Bewegung ist
INO bis IN5 Schrittdaten ent_sprechend Bi-t-Nu_mmer (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 Rickkehr in die Ausgangsposition INP Ausgabe bei Erreichen der Zielposition oder Zielkraft (Schaltet sich
HOLD Der Betrieb wird voriibergehend angehalten. ein, wenn Positionierung oder Vorschub beendet sind.)
DRIVE Befehl zum Verfahren SVRE Ausgabe wenn Motor eingeschaltet ist
RESET Zurlicksetzen 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 eingschaltet ist (N.C.).
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Serie LECP6

Schrittdaten-EinsteIIung

1. 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 fir diesen Betrieb werden unten angegeben.

Geschwindigkeit

’ Acceleration ‘

’ Deceleration‘

Speed

INP-Ausgang | EIN

19

%

In-Position

AUS

EIN |

O

Schrittdaten (Positionierung)

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

Position

Beschreibung

Ist eine absolute Position erforderlich, stellen

O | Movement method | Sie ,Absolute“ ein. Ist eine relative Position
erforderlich, stellen Sie ,Relative” ein.

O | Speed Geschwindigkeit zur Zielposition

O | Position Zielposition
Beschleunigungsparameter, je héher der

O | Acceleration Einstellwert, desto schneller erreicht der
Antrieb die eingestellte Geschwindigkeit.
Verzdégerungsparameter, je hoher der

©O | Deceleration Einstellwert, desto schneller stoppt er.
Einstellwert 0. (Werden Werte von 1 bis

© | Pushing Force 100 eingestellt, wechselt der Betrieb zu
Schub-Betrieb.)

— | Trigger LV Einstellung nicht erforderlich.

— | Pushing Speed Einstellung nicht erforderlich.

O | Positioning Force max. Drehmoment wahrend des Positionierbetriebs

9 (keine spezifische Anderung erforderlich)
Area 1. Area 2 Bedingung, die das AREA-Ausgangssignal
’ (Bereich) einschaltet.

Bedingung, die das INP-Ausgangssignal
einschaltet. Sobald der Antrieb den [In
position]-Bereich erreicht, schaltet sich das

O | In- Position INP-Ausgangssignal ein. (Das Andern des

Anfangswertes ist hier nicht notwendig.)
Wenn die Ausgabe des INP-Signals vor
Abschluss des Betriebs erforderlich ist,
erhéhen Sie den Wert.




Controller (Schritt Data Input Modell)/Schrittmotor Serie LE CP 6

Signal-Tabelle
Zuriick zur Ausgangsposition (Referenzfahrt)
Spannungsversorgun 24v
p 9 gung | oV
EIN
SVON AUS
Eingang
SETUP I
EIN
BUSY
us AUS
SVRE
SETON
Ausgang
INP '
*ALARM i
*ESTOP H “.
Geschwindigkeit :. =~ 0 mm/s
Zuriick zur Ausgangsposition E \

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

E Lesen der i
Position anfahren ;Step-No.
N : EIN
Eingang ' 15 m; ¥ iAusgabe der 1 AUS
DRIVE ey iStep-No. 1| ¢
15 ms I
ouT der mehrg- EIN
AUS
Ausgang | BUSY .
INP 'll‘
8
i
Geschwindigkeit i 0 mm/s
Positionierbetrieb
P

]
i Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs ,in position* der Parameter

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

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

Eingang | HOLD | | f\LNS
EIN
Ausgan BUSY
usgang — AUS
Geschwindigkeit 0 mm/s

+ Wenn sich der Antrieb im Positionsbereich des Schubbetriebs befindet,
stoppt er auch dann nicht, wenn das HOLD-Signal aktiv ist.

SvVC

O

Reset {Alarm-Reset!
Eingang | RESET ] E\LNS
EIN

.
ou A AUS
Ausgang '.'\ EIN
*ALARM i

o AUS

= ”ALARM" und "ESTOP* werden als Negativ Logik dargestellt.

\
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Serie LECP6

Zubehor: Antriebskabel

[Antriebskabel fiir Schrittmotor]

1 )
LE-CP- _| | LE-CP- g/ Kabellange: 1.5 m,3 m, 5 m Controller-Seite
Belegung ) ) Stecker C (14.2)
) 1 -ﬁ 2 Antriebsseite & iv%. = Belegung
Kabelldnge (L)[m] st 6 (185 oo 8 = T A9 — B1
T s e Tl N == I
b ~ == ©
3 3 i— 6 Stecker A = B 147
5 5 10 (30.7) L (11) (4.7
8 8* "
A o LE-CP- 32 / Kabellinge: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
A ller-Seit
B 15+ (+ Fertigung auf Bestellung) Controller-Seite _
c 20" Belegung Stecker C (14.2)
Antriebsseit ! g
* Fertigung auf Bestellung irichsserte = Belegung
(nur Robotic-Kabel) I ] AL[, =rr B1
~ — i
= . A6 B6
Kabel-Modell ® :ﬂ‘ ® -
| Robotic-Kabel Stecker A | 3 (14.7)
(Flexible Kabel) TS Belegung
S Standard-Kabel Schaltkrels | giocker A IFEEE 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 B3 grin 3
COM-B/- A-3 blau 4
Bel
__ Abschirmung ___ Fabe | giocierd
Vce B-4 1 n R 7 > ' braun 12
Masse-Anschiuss| A4 | + ; + ; {  schwarz 13
A B-5 ? ' rot 7
& e EEID.S OO G I
B B6 1 - + - ; t__orange 9
B A-6 o = 7 schwarz 8
—————— — 3
[Antriebskabel mit Bremse und Sensor fiir Schrittmotor]
1
LE-CP- —B—| | LE-CP-g/KabeIIange: 1.5m,3m,5m
T Antriebsseite Controller-Seite
Kabelldnge (L)[m] Belegung _— Stecker A g Stecker C () A1BlegngB1
1 15 it-= sl IF . = =R
- ST==r6(35) =r 1 [ ' = AB-Eiy)-B6
3 3 12 g - ] ré \ s M o1
I - === [ee]
> 5* 15 ﬁ 16 - Stecker B 3 = hs 5
8 8’ (307) D= S L 11) (14.7)
A 10* (10
B 15" LE-CP- 22 / Kabellinge: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m (+ Fertigung auf Bestellung)
C 20* ) ) Controller-Seite
Antriebsseite 5 o _—
* Fertigung auf Bestellung Belegung SteckerA < | 2 Stecker ¢ (14:2) Belegung
(nur Robotic-Kabel) 1 =2 . — I A1 =T\ B1
El==] ~ ¥ [ IE“I
SIS Sl | I A6 Ll B6
mit Bremse und Sensore (13.5) < — A1 B1
0 e e~
15 _hl 16 Stecker B 8
Kabel-Modell (10) @Eon T/ = L (14.7)
Robotic-Kabel ) Belegung Belegung
— Schaltkreis Farbe
(Flexible Kabel) n S'eé'_(frA S Steclz(er ©
S Standard-Kabel é g—; rot é
- orange
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/— A-3 blau 4
Bel
__Abschirmung ___ IR Steaker b
Vee B-4 - . braun 12
Masse-Anschluss A4 | ,l | ,l | t  schwarz 13
A B-5 1 ? rot 7
A reaes BN EEED O O O GHEN NN v :
B B-6 : 1 : 1 t  orange 9
B A-6 ! \J \w’ schwarz 8
,,,,,,,,,,,,,,,,,,, i g
Schaltkreis | Sa°9ung
Sromse () i BEEEEED O 0 O G = :
Bremse (=) A-1 1 t schwarz 5
o B OOt !
Anm.) Nicht verwendet bei Serie LE. | Sensor () Anm.) A3 | t blau 2

21 SMC
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Zubehor: 1/0 Kabel

Controller (Schritt Data Input Modell)/Schrittmotor Serie LE CP 6

I/0 Kabel
LEC—-CN5-

Kabelldnge (L) [m]

1 1.5
3 3
5 5

= LeitergroBe: AWG28

Controller-Seite SPS-Seite
~ Belegung
2 Al Bi At
=2 :
= A13
g | I ——— ;
(14.4) | L B13 B3 A13
Belegung Farbe  [Markierung Markderungs1 Belegung Farbe  |Markierung Markderungs1
farbe farbe
Al hellboraun | m schwarz B1 gelb L rot
A2 hellbraun | ® rot B2 hellgrin | m m schwarz
A3 gelb u schwarz B3 hellgrin | m m rot
A4 gelb u rot B4 grau L schwarz
A5 heligrin | = schwarz B5 grau aEm rot
A6 hellgrin | m rot B6 weil3 LI schwarz
A7 grau u schwarz B7 weil3 L rot
A8 grau u rot B8 helloraun | @ B B | schwarz
A9 weil3 u schwarz B9 hellbbraun | B H B rot
A10 weil3 u rot B10 gelb H B B | schwarz
AlA hellbraun | m | schwarz B11 gelb EEE rot
A12 hellbraun | @ W rot B12 hellgrin | m ® W | schwarz
A13 gelb UL schwarz B13 hellgrin | mm =m rot
— Abschirmung

O
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Serie LEC

( Windows®XP, Windows®7 kompatibel )

Controller-Einstellset/LEC-W2

Bestellschliissel

( Controller-Software L EC - W2

(2 Kommunikations- @ USB-Kabel
kabel (A-miniB-
Ausfuhrung)

..... 'i.m-_m”lgﬂ L

- (3 Umsetzer

S

Kompatibler Controller

ﬂ Controller-Einstellset
(Japanisch und Englisch sind erhéltlich)

— Inhalt

PC (1 Controller-Software (CD-ROM)
(2 Kommunikationskabel
(3 Umsetzer

(») USB-Kabel
(Kabel zwischen PC und Umwandlungseinheit)

Schrittmotor-Controller Serie LECP6

Systemvoraussetzungen Hardware

(o} Windows®XP(32-bit),
Windows®7 (32-bit und 64-bit).

IBM PC/AT-kompatibler Computer in Betrieb

Kommunikations-
schnittstelle

USB 1.1 oder USB 2.0-Anschliisse

Anzeige XGA (1024 x 768) oder mehr

+ Windows® und Windows®7 sind registrierte Handelsmarken von Microsoft Corporation in den USA.
= FUr Informationen zu Aktualisierungen der Version sieche SMC-Webseite unter http://www.smc.eu

Beispielmaske
Beispielmaske ,,Easy-Mode*
Fiedf) Edit Comm Setting
nl::l-li; ?&| muom| Stap |m|
r:::mn \swRe | sust “mhbj_ﬂ - Test DRV

He. | Move ¥ Spee Position Pushingf Pushingle In pos -
nnfa LY I 1 .

0| Abzolule 190 b0 L} L] 1.00
1|sbsolute 100 .00 .00
Z | Abzolule 190 20.00 1.00
3 Absolute 200 30.00 1.00
4| Abzolule kil 40.00 1.00
§ Absolute a0 50.00 1.00
E|ahznlute ann B0
7| Absolute 400 70.00
£ Absolute 4nn an.00
¥ Abzolule 50 0.00

.00
1.00
1.00
1.00

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

Ready 100.00 -~ 300.00

Leicht zu bedienen und einfache Einstellung

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

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

@ Kann fir Handbetrieb (JOG) und Verfahren
mit festen Werten verwendet werden.

23

Beispielmaske ,,Normal Mode*

[ A TCantratier - Btup Detsl 81

= o Mrwal

Detaileinstellung

@ Detaileinstellung der Schrittdaten.

@ Darstellung von Signalen und Statusanzeige.

@ Einstellung der Parameter.

@ Handbetrieb (JOG) und Verfahren mit festen Werten, Zuriick zum Ausgangspunkt,
Testbetrieb und Test der Ausgénge kénnen durchgefiihrt werden.

% S\VC




Serie LEC

Teaching Box/LEC-T1

Bestellschliissel

C€ N

LEC-T1-

3

Freigabetaste Teaching Boxl l Freigabetaste
(Option) — ohne
#) Kabelldnge [m] S mit Freigabetaste
A‘ ] El 3 ‘ * \lerriegelungsschalter fir Handbetrieb
Stopotast (JOG) und Testfunktion
| chpiase Ausgangssprache
2 . e Stopptaste
7 J Japanisch _
% E Englisch @ mit Stopptaste
é * Die Anzeigesprache kann zwischen Englisch und Japanisch
— umgeschaltet werden.
Technische Daten
Standardfunktionen Position Beschreibung
* Anzeige chinesischer Schriftzeichen |schaiter Stopptaste, Freigabetaste (Option)
* mit Stopptaste Kabellinge [m] 3
Schutzart IP64 (auBer Stecker)
Optlon Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 50

* mit Freigabetaste

Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Gewicht [g]

350 (auBer Kabel)

,Easy Mode*

[CE-konforme Produkte]
Die elektromagnetische Vertraglichkeit d

er Teaching Box wurde mit dem Schrittmotor-Controller der

Serie LECP6 und einem passenden Antrieb gepruift.

[UL-konforme Produkte]

In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Controller mit einer
Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

Funktion Details Aufbau der Meniipunkte
Schrittdaten * Einstellung der Schrittdaten Mend Date.n
- Daten Schrittdaten-Nr.
Handbetrieb (JOG) : g?_msll:e;”eb (:JAOG) N Monitor Einstellung von zwei unten gewéhlten Parametern
tckkehr zur Ausgangsposition Handbetrieb (JOG) (Position, Geschwindigkeit, Kraft, Beschleunigung, Verzégerung)
Test * 1-Schritt-Betrieb Test
* Ruckkehr zur Ausgangsposition ALM Monitor
* Anzeige der Achse und der Schrittdaten-Nr. TB-Einstellung | Anzeige der Schritt-Nr.
Monitor * Anzeige von zwei Parametern aus Anzeige von zwei unten gewahiten Parametern
Position, Geschwindigkeit, Kraft. (Position, Geschwindigkeit, Kraft)
[ haee de v N Fandberie 100
— Ruckkehr zur Ausgangsposition
* Wiederverbinden Handbetrieb (JOG)
) ¢ Einstellung ,Easy/Normal Mode*
TB-Einstellung |, Einstellung der Schrittdaten und Test
Parameterwahl aus dem ,Easy 1-Schritt-Betrieb
Mode“-Monitor

ALM

Anzeige des aktiven Alarms
Zurlicksetzen des Alarms

TB-Einstellung

Wiederverbinden
Easy/Normal
Einstellparameter

O
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Serie LEC

Normal Mode

Aufbau der Menlipunkte
Funktion Beschreibung Menu Step Daten
Step Data * Schrittdaten-Einstellung Step Data Step No.
P i op ; I Parameter Bewegungs-Modus
arameter arametereinstellung 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, Area i, 2
obligatorische Klemmenausgabe) In-Position
* Antriebsuberwachung Parameter Grundeinstellung |
* Ausgangssignal-Uberwachung L Basic
Monitor * Eingangssignal-Uberwachung ORIG ORIG Einstellung |
* Ausgangsklemmen-Uberwachung
* Eingangsklemmen-Uberwachung Monitor DRV-Monotor
* Aktive Alarmanzeige Verfahrweg Position, Geschwindigkeit, Kraft
Alarm (Alarm-Reset) || Ausgangssignale Step no.
* Anzeige Alarm-Log-Aufzeichnung Eingangssignale Letzter Step no.
: Ausgangklemme
* Daten speichern i —— Monitor-Ausgangssignal
Schrittdaten und Parameter des Eingangklemme Al |
Controllers, der fiir die Test _{ Monitor-Eingangssignal |
Kommunikation verwendet wird,
speichern (vier Dateien kénnen | %O(?/ \Iierfahren —{ Monitor-AusgangskIemmen|
gespeichert werden, wobei ein Turutc)z 2u ORIG
File Schrittdaten- und Parametersatz Oﬁlisg;atitrir:car?er Ausgang Monitor-Eingangsklemmen |
als eine Datei gespeichert wird).
* Laden in Controller Alarm Active ALM
Ladt d,'ehm der geachllng Box = Aktiver Alarm Anzeige aktiver Alarm
gespeicherten Daten in den Aufzeichnung der Alarme Alarm-Reset
Controller, der fur die
Kommunikation verwendet wird. File ALM Log
* Gespeicherte Daten Iéschen — Daten speichern Aufzeichnung der Alarme
* Anzeigeneinstellung Laden in Controller
Easy Mode / Normal Mode Datei I6schen
* Spracheneinstellung .
(Japanisch/Englisch) TB-Setting
TB-Setting * Einstellung der Hintergrundbeleuchtung Easy Mode / Normal Mode
¢ Einstellung des LCD-Kontrasts Sprache
* Signalton-Einstellung Hintergrundbeleuchtung
* max. Verbindungsachse = LQD-K?ntrast
* Distanzeinheit (mm/Zoll) Signalténe
. : Anzahl max. Antriebe
Reconnect Wiederverbinden Passwort
Distance unit
— Reconnect
Abmessungen
34.5
Pos. Beschreibung Funktion
1 | LCD LCD-Bildschirm (mit Hintergrundbeleuchtung)
2 | Ring Schliisselring zum Befestigen der Teaching Box
3 | Stopptast Durch Dricken der Taste wird der Betrieb gestoppt.
@\% opptaste Die Entriegelung erfolgt durch Drehen nach rechts.
4 | Stopptastenschutz | Schutz fir den Stoppschalter
. Verhindert unbeabsichtigten Betrieb (unerwarteten
5 Fée't?::fta“e Betrieb) der JOG-Testfunktion. Andere Funktionen,
P wie Datenanderung, werden nicht abgedeckt.
6 | Tastschalter Tasten fur Eingabe
7 | Kabel Lange: 3 Meter
s . 8 | Stecker Stecker, zum AnschluB3 an die LEC-Controller (Stecker CN4).
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Serie LEC-
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W Modellauswahl

Bestellschlissel
Sachurs, | IR LEC-GIMIZI ] & o i@ &
CE-konforme Produkte | Bl Ed E v
Die Erfillung der EMV-Richtlinie i a ¥ E A EA
wurde geprift, indem der elektrische verwendbare Feldbusprotokolle I it gl ; =
Antrieb der Serie LEL mit dem MJ2 CC-Link Ver. 2.0 m_ s i H| o g
Controller der Serie LEC kombiniert DN1 DeviceNet™ Montage . f= i s £ d
wurde. — B - s W =
Die EMV ist von der Konfiguration PR1 PROFIBUS IT)MP A Schraupenmontage '_' I _j b é —
der Systemsteuerung des Kunden EN1 EtherNet/IP D Anm.) | DIN-Schienenmontage - = =5 =)
und von der Beeinflussung sonstiger Anm.) Die DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.
elektrischer Geréte und Verdrahtung Bitte getrennt bestellen.
abhéngig. Aus diesem Grund kann .
die Erfullung der EMV-Richtlinie P N
nicht fiir SMC-Bauteile zertifiziert L E C - C G 1 - L o { )
werden, die unter realen A
Betriebsbedingungen in Kabeltyp ! 7
Kundensystemen integriert sind. - R o —label Kabelldnge 4
Daher muss der Kunde die Erfillung ommunikations«kabe - &
der EMV-Richtlinie fiir das 2 | Kabel zwischen Verzweigungen K 03m Kommunikationskabel -
Gesamtsystem bestehend aus allen L 05m B
Maschinen und Anlagen iiberpriifen. 1 Tm ) \
UL-konforme Produkte ©o
In Fallen, in denen ) l _/ o
UL-Konformitat gefordert wird, Abzwe|gansch|uss L E C —_ C G D " (@]
sind elektrische Antriebe und A w
Endstufen mit einer Spannungs- . | ‘ F i -l
versorgung Klasse 2 UL1310 zu Abzweiganschluss Kabel zwischen
verwenden. Verzweigungen
WEITEEEN LEC - CGR
Technische Daten 8
Position LEC-GMJ201 LEC-GDN1CI LEC-GPR10 LEC-GEN1CO IiIJ
verwendbares | Feldbus CC-Link DeviceNet™ PROFIBUS DP EtherNet/IP™
System Version Anm. 1) Ver. 2.0 Version 2.0 \Al Version 1.0
9.6 k/19.2 k/45.45 k/
Kommunikationsgeschwindigkeit [bps] | 120 K/625 /2.5 M 125 k/250 /500 k | 93.75 k/187.5 K/500 k/ 10 M/100 M -
/5MA0M 1.5 M/3 M/6 M/12 M o
Konfigurationsdatei Anm-2) — EDS-Datei GSD-Datei EDS-Datei (&)
technische 4 Stationen | Eingabe 896 Punkte IiIJ
Daten . belegt 108 Worter Eingabe 200 Bytes (186 benutzt) |  Eingabe 57 Wérter Eingabe 256 Bytes
E/A-Bel b h
Kommunikation /A-Belegungsbereic - (8- | Ausgabe 896 Punkle | Aysgabe 200 Bytes (186 benutzt)|  Ausgabe 57 Woérter | Ausgabe 256 Bytes
Einstellung) 108 Worter
Spannungsversorgung | Versorgungsspannung [V] — 11 bis 25 VDC — -
fir Kommunikation | interne Leistungsaufnahme [mA] — 100 — —
technische Daten Kommunikationsstecker Stecker (Zubehdr) Stecker (Zubehdr) D-sub RJ45
Endwiderstand nicht inbegriffen nicht inbegriffen nicht inbegriffen nicht inbegriffen

Versorgungsspannung [V] A 6) 24 VDC +10%
. nicht an die Teaching Box angeschlossen 200

Leistungsaufnahme [mA] an die Teaching Box angeschlossen 300

EMG-Ausgangsklemme 30VDC 1A

Produktspezifische
Sicherheitshinweise

Technische Daten verwendbare Controller

Serie LECP6, Serie LECA6

Kommunikationsgeschwindigkeit [bps] A%

115.2 k/230.4 k

Controller

max. Zahl der Controller,die angeschlossen werden kdnen -4

12 | g Anm.5)

5 |

12

Zubehoér

Spannungsversorgungsstecker, Kommunikationsstecker

Spannungsversorgungsstecker

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 40 (nicht gefroren)

Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich [°C] -10 bis 60 (nicht gefroren)
Lager-Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
. Ausfiihrung fiir Schraubenmontage 200

Gewicht [g] Ausfiihrung fiir DIN-Schienenmontage 220
Anm. 1) Bitte beachten Sie, dass sich die Version andern kann.
Anm. 2) Sie kénnen die einzelnen Dateien von der SMC-Webseite http://www.smc.eu herunterladen.
Anm. 3) Stellen Sie bei Verwendung einer Teaching Box (LEC-T1-0J) die Kommunikationsgeschwindigkeit auf 115.2 kbps ein.
Anm. 4) Die Kommunikations-Ansprechzeit betragt fir 1 Controller ca. 30 ms.

Siehe ,Richtlinie fir die Kommunikations-Ansprechzeit” fir die Ansprechzeit bei Anschluss mehrerer Controller.
Anm. 5) Fur die Verwendung mit Schrittdateneingabe kénnen bis zu 12 Controller angeschlossen werden.
Anm. 6) In Fallen, in denen UL-Konformitét gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Controller mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

ZSNC
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Serie LEC-G

Richtlinie fir die Kommunikations-Ansprechzeit

Die Verzdgerungszeit zwischen der Gateway-Einheit und den Controllern ist je nach Anzahl der an die Gateway-Einheit
angeschlossenen Controllern unterschiedlich.
Details zur Ansprechzeit finden Sie im unten stehenden Diagramm.

400

350

_»

2’ 300

-

E
]

B 250
N

<
200

150

[3}
9}
=
Q
7]
=

<

100

'/u’

A

500/
0

1 2
Anzahl der Controller, die angeschlossen werden kénnen (Einheit)

3

4 5 6

7 8

9 10 11 12

Abmessungen

= Dieses Diagramm zeigt die Verzdgerungszeiten zwischen der
Gateway-Einheit und den Controllern.
Die Verzdgerung des Feldbusnetzwerks ist nicht inbegriffen.

Schraubenmontage (LEC-GCICI0)

verwendbares Feldbusprotokoll: CC-Link Ver. 2.0

(85)

82

1

R

verwendbares Feldbusprotokoll: PROFIBUS DP

(87.9)
82

1

—f—

1M

miT

24.5
fir Gehausemontage

(35)

(85)
82

170
152.2

R

LG

Lt

161

18.2

4.5

fur Gehdusemontage

85
82

(35)
4.5 31
fiir Geh&usemontage
N
SR

1
——

161

18.2

4.5

fur Gehausemontage

4.5
fir Gehdusemontage

verwendbares Feldbusprotokoll: DeviceNet™

(35)

31

170
152.2

161

04.5
fur Geh&usemontage

‘ 18.2

4.5

fir Gehdusemontage

verwendbares Feldbusprotokoll: EtherNet/IP™

(35)

31

170
152.2

% .ln_ln‘-
=
161

! 18.2

4.5

fir Gehdusemontage

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

27

ZSNC



Abmessungen

Gateway-Einheit Serie LE C'G

DIN-Schienenmontage (LEC-GIICID)

verwendbares Feldbusprotokoll: CC-Link Ver. 2.0

(85)
82
ol
N
H <t
(o)
L
e
i
it
"
(9) *

* DIN-Schienenmontage méglich (35 mm)

(35)
31

187.3 (geschlossene Verriegelung der DIN-Schiene)

_193.2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

170
152.2

verwendbares Feldbusprotokoll: PROFIBUS DP

verwendbares Feldbusprotokoll: DeviceNet™

(35)

31

(85)
82
1
e
R 5
c
H Qo
=
[5]
. @
o < z
© o
=
[}
°
0 o)
e c
n 3
HTo) [4]
] o
i Q2
k) £
9]
>
)
c
9]
=
2
1 ]
2]
]
©) *

170
152.2

% Vo Bolla  BW

.

Toone])

[

187.3 (geschlossene Verriegelung der DIN-Schiene)

£
"
u
g &

* DIN-Schienenmontage mdglich (35 mm)

verwendbares Feldbusprotokoll: EtherNet/IP™

(87.9) (35) (85) (35)
82 31 82 31
‘1 o 1
3 2 | 3 g
S| .2 c| ©
H o = o| =
5| 3 5| 3
ol @ E ~ =
! o !
y 3 &z i 3 5z
= " o 5 ‘ o &
= ol @
3 g =
o = Q=
c| o c| ©
2 8 2 8
9 3 P
N A" o @
g 2 g &
(98) | - =rxd (95) . o
# DIN-Schienenmontage mdglich (35 mm) # DIN-Schienenmontage méglich (35 mm)
DIN-Schiene L
AXT100-DR-0I 75 12.5 (Abstand 5.25
= Fur O, die ,Nr.“ aus der nachstehenden Tabelle eingeben. PR
Siehe 0. g. Abmessungen fiir die Montageabmessungen. 8|8l - [ceRerResResResResRasRasNes!
b
125 |
L-Abmessung [mm]
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 | 855 | 98 |1105| 123 | 1355 | 148 |160.5| 173 | 1855 | 198 | 210.5 | 223 | 235.5 | 248 | 260.5
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 | 2855 | 298 |310.5| 323 [ 3355 | 348 |360.5| 373 | 3855 | 398 |410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5 | 473 | 4855 | 498 | 510.5
W Handelsmarke DeviceNet™ ist eine Handelsmarke von ODVA. EtherNet/IP™ ist eine Handelsmarke von ODVA.
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Schrittmotor
LEL

%

LECP6

LEC-G

LECP1

|

e

Produktspezifische
Sicherheitshinweis
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Programmierfreier Controller

C€ N

Serie LECP1

Bestellschliissel

LECP N1 |-

LEL25MT-100

l Optionen

Controller

— | Schraubenmontage lBesteII-Nr. Antrieb

D Anm.)| DIN-Schienenmontage

Anm.) Die DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.
Bitte getrennt bestellen.

kompatibler Motor
Schrittmotor

LP |
Zahl der Schrittdaten (Positionen)

(auBer Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen)
Beispiel: Geben Sie ,LEL25MT-100" fiir die

Ausfuhrung LEL25MT-100B-R36N3 ein.

1/0-Kabelldnge [m]

[ 1 [ 14 (programmierfrei)

— ohne Kabel
Parallel-l/O-Ausfiihrung 1 1.5
N NPN 3 3
S PNP 5 5

* Wenn bei der Bestellung der Serie LE die
Ausfiihrung mit Controller gewéhlt wird,
muss der Controller nicht bestellt werden.

/A Achtung

[CE-konforme Produkte]

Die Erfillung der EMV-Richtlinie wurde geprift, indem der elektrische Antrieb der Serie LEL mit dem Controller
der Serie LEC kombiniert wurde.

Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und von der Beeinflussung sonstiger elektrischer
Geréate und Verdrahtung abhéngig. Aus diesem Grund kann die Erfillung der EMV-Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile
zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen integriert sind. Daher muss der Kunde
die Erfiillung der EMV-Richtlinie flir das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen Uberprtifen.
[UL-konforme Produkte]

In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Controller mit einer
Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

Technische Daten

Der Controller wird als einzelne Einheit
verkauft, nachdem der entsprechende
kompatible Antrieb eingestellt wurde.
Stellen Sie sicher, dass die Controller-
Antriebs-Kombination kompatibel ist.

= Siehe Betriebsanleitung fur die Verwendung
dieser Produkte. Diese kdnnen Sie von unserer
Webseite http://www.smc.eu herunterladen.

Technische Daten (Standard)

Position LECP1

kompatibler Motor Schrittmotor

Spannungsversorgung Anm. 1)

Spannung: 24 VDC +10 %, max. Stromaufnahme: 3 A (Spitze 5 A) Anm. 2)
[inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Bremse]

Paralleleingang

6 Eingéange (Optokoppler)

Parallelausgang

6 Ausgéange (Optokoppler-Isolierung)

Haltepunkte 14 Positionen (Positionszahl 1 bis 14(E))

Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)

serielle Kommunikation RS485 (kompatibel mit Modbus-Protokoll)

Speicher EEPROM

LED-Anzeige LED (griin/rot)

7-Segment-LED-Anzeige A" 3] 1-stellig, 7-Segment-Anzeige (rot) Die Werte werden in Hexadezimalen angezeigt (,10* bis ,15* in Dezimalzahlen werden als ,A* bis ,F* angezeigt)
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme fiir Zwangsverriegelung Anm. 4)

Kabelldnge [m] 1/0O-Kabel: max. 5, Antriebskabel: max. 20

Kiihlsystem natirliche Luftkiihlung

Betriehstemperaturbereich [°C] 0 bis 40 (nicht gefroren)

Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich [°C]

—10 bis 60 (nicht gefroren)

Lager-Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Isolationswiderstand [MQ]

zwischen Gehéuse und SG-Klemme: 50 (500 VDC)

Gewicht [g]

130 (Schraubenmontage), 150 (DIN-Schienenmontage)

Anm. 1) Die Spannungsversorgung des Controllers darf nicht einschaltstrombegrenzt sein. In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind
elektrische Antriebe und Controller mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

Anm. 2) Die Leistungsaufnahme variiert je nach Antriebsmodell. Nahere Angaben sind in den Bedienungsanleitungen der jeweiligen Antriebe usw. enthalten.

Anm. 3) ,,10“ bis ,, 15" in Dezimalzahlen werden in der 7-Segment-LED wie folgt angezeigt.

Dezimalanzeige
Hexadezimalanzeige

Albcld EF
1 1 12 1 14 1

A b c d E F

Anm. 4) Gilt fur Motorbremse.
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Programmierfreier Controller Serie LE CP 1

<
©
=
(2]
i 3
Controller-Details £
g
Nr. | Anzeige Beschreibung Details
® PWR  |LED Spannunasversoraun Spannungsversorgung ON/Servo ON : leuchtet grin —_—
/@ P o gung Spannungsversorgung ON/Servo OFF : blinkt griin
@ ALM Alarm-LED mit Alarm : leuchtet rot
Parametereinstellung : blinkt rot
o Andern und Schutz des Modusschalters
® Abdeckung (nach dem Andern des Schalters)
_ . Masse-Anschluss (Ziehen Sie die Schraube bei der Montage des
/@ ® FG (Funktionserde) Controllers mit der Mutter fest. SchlieBen Sie das Erdungskabel an.) =
® — Modusschalter Schalten Sie den Modus zwischen manuell und automatisch um. ‘é |
® — 7-Segment-LED | Halteposition, der durch (8) eingestellte Wert und die Alarminformation werden angezeigt. =\
@ SET Einstell-Taste Die Einstellungen oder den Verfahrbetrieb im manuellen Modus wéhlen. é -
— Schalter zur Positionsauswahl | Die Verfahrposition (1 bis 14) und die Ausgangsposition (15) zuordnen.
@ MANUAL manuelle Vorwértstaste | Im Handbetrieb vorwérts verfahren und Tippbetrieb durchfiihren.
manuelle Riickwartstaste| Im Handbetrieb riickwarts verfahren und Tippbetrieb durchfiihren.
lle Riickwartstaste| Im Handbetrieb riickwarts verfah d Tippbetrieb durchfiih
/@) a SPEED Vorwartsgeschwindigkeits-Schalter | 16 Vorwartsgeschwindigkeiten sind verflgbar.
{ickwartsgeschwindigkeits-Schalter Uckwartsgeschwindigkeiten sind verfugbar.
...I/ 7 Riickwa hwindigkeits-Schalter | 16 Ruickwa hwindigkei ind verfugb:
; @3 ACCEL Vorwartsheschleunigungs-Schalter | 16 Vorwérts-Beschleunigungsschritte sind verfugbar.
Rilckwartsbeschleunigungs-Schatier| 16 Ruickwaérts-Beschleunigungsschritte sind verflgbar.
e N—
@5 CN1 Spannungsversorgungsstecker| Das Spannungsversorgungskabel anschlieBen.
CN2 Motoranschluss Den Motorstecker anschlieBen.
/@ @ CN3 Encoderanschluss | Den Encoderstecker anschlieBen. O
CN4 E/A-Stecker Das E/A-Kabel anschlieen. 25
L
|
i (O]
1
ontageanwelsu ng 1

Controller-Montage siehe unten.
1. Befestigungsschraube (LECP1LI[-[])

(Installation mit zwei M4-Schrauben)

Erdungskabel

Einbaulage :>

Einbaulage :>H

2. Erdung
Ziehen Sie bei der Montage des Erdungskabels die Schraube
wie unten gezeigt mit der Mutter fest.

M4-Schraube
Kabel mit Quetschkabelschuh

gezahnte Sicherungsscheibe

A

Controller

A\ Achtung

BaugréBe
Endbreite L :2.0 bis 2.4 [mm]
Endstarke W :0.5 bis 0.6 [nm] ;1.

* M4-Schrauben, Kabel mit Kabelschuh und gezahnte Sicherungsscheibe sind nicht inbegriffen.
Stellen Sie die Erdung sicher, um ein Rauschen zu verhindern.
* Verwenden Sie einen Feinschraubendreher mit der u.g. GréBe zum Andern des Positionsschalters p
und zum Einstellen des Geschwindigkeits-/Beschleunigungs-Schalters @ bis (4.

vergréBerte Ansicht des Schraubendreher-Endes

SvVC
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Serie LECP1

Abmessungen

Schraubenmontage (LECLI1[ILI-[])

85

DIN-Schienenmontage (LECL1[ICID-[])

85 11.5

4.5

110

101

st

24.2

CN4-E/A-Stecker

CN3 Encoder-Stecker

CN2-Motorstecker

CN1-Spannungsversorgungsstecker

24.5

Gehausemontage

35

\
[

31

110

133.2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

86 i

_ 127.3 (geschlossene Verriegelung der DIN-Schiene)

il

HIE

HU

N



Programmierfreier Controller Serie LE CP 1

Verdrahtungsbeispiel 1

]Spannungsversorgungsanschluss: CN1

= Bei Anschluss eines CN1-Spannungsversorgungssteckers verwenden Sie bitte das Spannungsversorgungskabel (LEC-CK1-1).

CN1 Spannungsversorgungsklemmen-Anschluss fir LECP1

= Das Spannungsversorgungskabel (LEC-CK1-1) ist ein Zubehbrteil.

Spannungsversorgungskabel fir LECP1 (LEC-CK1-1)

Anschlussbez. | Kabelfarbe Funktion Angaben zur Funktion
gemeinsame M24V-Klemme/C24V-Klemme/BK ] 4 ]
ov blau ) ;
Versorgung (-) | RLS-Klemme sind gemeinsam (-).
.~ | Motor- Motor-Spannungsversorgung (+),
M24V' | weiB | spamungsversorgung (+) mit der der Controller versorgt wird.
Steuerungs- Steuerungs-Spannungsversorgung (+),
24V braun Spannungsversorgung (+)| mit der der Controller versorgt wird.
BK RLS |schwarz| Bremse (+) Eingang (+), der die Bremse entriegelt.

Verdrahtungsbeispiel 2

Parallel-E/A-Anschluss: CN4

* Wenn Sie eine SPS 0.4. an den CN4 parallelen E/A-Stecker anschlieBen, verwenden Sie bitte das E/A-Kabel (LEC-CK4-[J).

# Die Verdrahtung sollte an die Ausfiihrung der Parallel-E/A (NPN oder PNP) angepasst werden. Bitte nehmen
Sie die Verdrahtung unter Berlcksichtigung des nachfolgenden Diagramms vor.

ENPN HPNP
24 VDC 24 VDC
CN4 fiir E/A-Signal CN4 fiir E/A-Signal
COM+ 1 { COM+ 1 {
COM- 2 COM- 2
ouTo 3 ouTo 3 —Last}
outt | 4 ouTt | 4 |—Iast}
ouT2 5 ouT2 5 —Last}
ouUT3 6 0ouUT3 6 —{Lest}
BUSY 7 BUSY 7 —{Last}
ALARM | 8 Last ALARM | 8 (—Last]
INO 9o — —1 INO 9 — 1
IN1 10— —7 IN1 10—
IN2 ni— —:7 IN2 no—
IN3 12— — IN3 12—
RESET | 138 — —t RESET | 13 — —1
STOP = STOP = —
Eingangssignal Ausgangssignal
Bezeichnung Inhalt Bezeichnung Inhalt
COM+ Anschluss der 24 V-Spannungsversorgung fir das Eingangs-/Ausgangssignal Schaltet sich ein, wenn Positionierung oder Schub abgeschlossen sind.
COM- Anschluss der 0 V-Spannungsversorgung fiir das Eingangs-/Ausgangssignal (Der Ausgangsbefehl erfolgt in der Kombination von OUTO bis 3.)
- Verfahrbefehl (Eingabe als Kombination von INO bis IN3) OUTO bis OUT3 |  Beispiel: (Betrieb fur Position Nr. 3 abgeschlossen)
« Befehl zur Riickkehr zur Ausgangsposition (INO bis IN3 alle gleichzeitig ON) ouT3 ouT?2 OUT1 ouTo
INO bis IN3 Beispiel: (Verfahrbefehl fur Position Nr. 5) OFF OFF ON ON
IN3 IN2 IN1 INO BUSY Ausgabe, wenn Antrieb in Bewegung ist
OFF ON OFF ON *ALARM Anm) | Kein Ausgang bei aktivem Alarm oder Servo OFF
Zurlicksetzen des Alarms und Unterbrechung des Betriebs Anm.) Signal des negativ-logischen Schaltkreises (N.C.)
Waéhrend des Betriebs: Verzégerungsstopp von der
RESET Position, bei der ein Signal eingegeben wird (Servo ON
wird aufrechterhalten)
Bei aktivem Alarm: Alarm-Reset
STOPP Stopp-Befehl (nach max. Verzégerungsstopp, Servo OFF)

Eingangssignal [INO - IN3] Tabelle der Positionszahlen O: OFF®: ON

Ausgangssignal [OUT0 - OUT3] Tabelle der Positionszahlen O: OFF@®: ON

Positionszahl IN3 IN2 IN1 INO Positionszahl ouT3 QouT2 OUTH ouTo

1 @) @) @) [ ] 1 @) @) @) [ ]

2 @) @) [ ] @) 2 @) @) [ ] @)

3 @) @) [ ] [ ] 3 @) @) [ ] [ ]

4 @) [ ] @) @) 4 @) [ ] @) @)

5 @) [ ] @) [ ] 5 @) [ ] @) [ ]

6 @) [ ] [ ] @) 6 @) [ ] [ ] @)

7 @) [ ] [ ] [ ] 7 @) [ ] [ ] [ ]

8 [ ] @) @) @) 8 [ ] @) @) @)

9 [ ] @) @) [ ] 9 [ ] @) @) [ ]

10(A) [ ] @) [ ] @) 10(A) [ ] @) [ ] @)
11(B) [ ] @) [ ] [ ] 11(B) [ ] @) [ ] [ ]

12 (C) [ ] [ ] @) @) 12 (C) [ ] [ ] @) @)

13 (D) [ ] [ ] @) [ ] 13 (D) [ ] [ ] @) [ ]
14(E) [ ) [ ] [ ] O 14(E) [ ] [ ] [ ] @)
Riickkehr zur Ausgangsposition [ ) [ ] [ ] [ ] Riickkehr zur Ausgangsposition [ ) [ ] [ ] [ ]

% S\VC 32
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Serie LECP1

'Nach der ON Conlrollersystem Initizlisierung | i

0 mm/s

___________ § Zurick zur Ausgangsposmon

Signal-Timing
— -
(1) Zuriick zur Ausgangsposition
Spannunasversorauna [T 24V
pannungsversorgung ||N0 3 alle ON' oV
LN ON
Eingang | INO-3 VY l o
} 3 ON
BUSY ! l
—_— — OFF
i S
Ausgang | OUTO0-3 | i I,.'i
: T
1 J
« ALARM i
Bremse ,/:/ w1 | Losen
T \y 1 | Halten

- Die Ausgangssignale fiir OUTO, OUT1, OUT2 OUT3 sind ON, |
1 wenn die Riickkehr zur Ausgangsposition abgeschlossen ist.

=, +ALARM* wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.

(2) Positionieranwendung

Spannungsversorgung 24V
oV
ON
Eingang | INO-3 v/////\
c— OFF
v 7777 ON
OuUTO0-3 d I i
/]‘ - 7 OFF
Ausgang U H
n
BUSY H )
ES— | —H
Bremse ," H Losen
1l Halten
P
F
Geschwindigkeit - 0 mm/s
Positionierbetrieb | i
1
'l 1

'Dle Ausgangssignale OUTO0-3 sind ON im selben'

:Status wie die Eingangssignale INO-3, wenn dle:
1 Positionierung abgeschlossen ist. !

(3) Stopp abbrechen (Stopp zuriicksetzen)

Spannungsversorgung 24V
oV
ON
INO-3 v/////\ OFF
Eingang i 4
RESET RS 1 .
! \ ON
ouTO-3 ; \
= = OFF
Ausgang v 1
BUSY .
=
Bremse i Losen
i Halten
Geschwindigkeit Stopp-Abbruch wahrend 0 mm/s
des Positionierbetriebs.
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(4) Stopp durch STOP-Signal

Spannungsversorgung 24V
oV
ON
INO-3 v/.////\ OFF
Eingang 5 4
STOPP Lo | |
A
ouT0-3 i ON
v s OFF
% L
Ausgang | BUSY |
vy
* ALARM | i
Bremse I Losen
Halten
Geschwindigkeit Stopp durch STOP-Signal 0 mm/s
im Positionierbetrieb.

(5) Zuriicksetzen des Alarms

____________ —_— ] ON
Ei RESET I |
ingang S . OFF
—| ]— ON
Ausgang ALARM S L OFF

=, +ALARM® wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.



Optionen: Antriebskabel

Programmierfreier Controller Serie LE CP 1

[Antriebskabel fiir Schrittmotor, Standardkabel]

LE-CP-

Kabelldnge (L)[m]

-]

(Klemmen-Nr.) 1

=2
51 6 (13.5)

2

~
~
Tz

LE-CP-élKabellénge: 1.5m,3m,5m

Antriebsseite

(28)

Controller-Seite

(14.2)
™

Stecker C

N

1 1.5 "|E|I
3 3 15 u 16 Stecker A
(10) (30.7)
5 5
8 8* LE-CP- 38 /Kabellinge: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m Controller-Seite
A 10* (* Fertigung auf Bestellung) . Stecker C  (14.2)
- (Klemmen-Nr.) . Fi=3] _Antriebsseite 3 Y (Klemmen-Nr.)
C 20* 5726 — —_ = A B
+ wird auf Bestellung gefertigt .':[ ! ; 2; ;
(nur Robotikkabel) -2 — — 5 A6 B6
’(‘E st ||
5 ~ 14.7
Kabeltyp ® 16 (30.7) SteckerA ig/ L Stecker D (11) ( )
_ Robotikkabel
(flexibles Kabel) Schaltireis ~<Igmmen-A Kabetfarbe ~[Kermmen-r-
S Standardkabel 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 griin 3
COM-B/— A-3 blau 4
__Abschirmung ___ Kabeliarve | GEN -
Vce B-4 r . braun 12
GND A-4 ,-l | XXX ,-l | schwarz 13
A B-5 t t rot 7
A A-5 i ;‘ >OOO< i ;‘ schwarz 6
B B-6 + orange 9
B A-6 ! J’l HXHXXX S N ,’l schwarz 8
,,,,,,,,,,,,,,,,,,, W 5
[Antriebskabel mit Bremse und Sensor fiir Schrittmotor, Standardkabel]
1 -
LE-CP- _ B_| | LE-CP-g/KabeIIange: 1.5m,3m,5m
- Antriebsseite Controller-Seite
(Klemmen-Nr.) SteckerA | SteckerC  (14.2) (Klemmen-Nr.)

Kabelldnge (L)[m]

L=

A1-FER-B1
A6 IEM B6

1 _E?I 2 ’v’f
1 1.5 5726 (135) =
3 3 12 Ny === Al B1
i =] ]
5 5 15 16 'EFQ‘M/,«?BL < AS@BS
8 e o) |(80.7) ———— € (14.7)
3k 8B .
A 10 LE-CP- xc /Kabelldnge: 8 m, 10 m,
* .
B 15 (* Fertigung auf Bestellung) ,
C 20* Antri . - Controller-Seite
- ) ntriebsseite & £ _—
* wird auf Bgstellung gefertigt (Klemmen-Nr.) Stecker A S| 8 Stecker C (14.2) (Klemmen-Nr.)
(nur Robotikkabel) 12 . === = AlF—N-B1
El=s] '\.I | [
56 ~ i ] 3§ i IE"I
. . p= ] A6t_t)-B6
mit Verriegelung ¢ . = — Al B1
und Sensor 19 S ] ) [
= — A3 B3
Stecker B 5
Kabeltyp ® L@ [—— € L (14.7)
Robotikkabel . Klemmen-Nr. Klemmen-Nr.
— | (flexibles Kabel) Schaltkreis | "stecker A Kabelfarbe |"sicker G
A B-1 braun 2
S Standardkabel A A ot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/— A-3 blau 4
Kl -Nr.
__Abschimung Kabelfarbe |"Slocker D
Vee B-4 T T braun 12
GND A4 — XXX — schwarz 13
A B-5 — — rot 7
A A-5 T ;‘ >OOO< T ;‘ schwarz 6
B B-6 + t orange 9
B A-6 . J’l >OOO< . N /’l schwarz 8
777777777777777777 - J— 3
. Klemmen-Nr.
Schaltkreis Stecker B
Bremse (+) B-1 rot 4
Bremse (-) A-1 >OOO< schwarz 5
Sensor (+) Anm.) B-3 braun 1
Anm.) Nicht verwendet bei Serie LE. | Sensor () Anm) A-3 XXX blau 2
5 S\MC 34

\
W Modellauswahl

LEL

Schrittmotor

(

LECP6

LEC-G

LECP1

|

e

Produktspezifische

Sicherheitshinweis

[



Serie LECP1

Optionen

[Spannungsversorgungskabel]

LEC-CK1-1

I
- - _‘ [ =
% L ¢ ] -
F ©
8
(13.3) (35) (60)
(1500)
Anschlusshezelchnung|Abdeckungsfarbe Funktion * LeitergréBe: AWG20
ov blau |gemeinsame Versorgung (-)
M24V weif3 |Motor-Spannungsversorgung (+)
C24V braun | Steuerungs-Spannungsversorgung (+)
BK RLS |schwarz |Bremse (+)
[E/A-Kabel]
Kabelldnge (L)[m]
1 1.5
3 3
5 5
Controller-Seite SPS-Seite
S—N d ] =
(11) (30) 2 ‘ N
- L)
Klemmen-Nr. |Isolierungsfarbe| Punkt-Markierung |Punkt-Farbe Funktion * LeitergroBe: AWG26
1 hellbraun u schwarz COM+
2 hellbraun u rot COM-
3 gelb u schwarz OouTo
4 gelb u rot OuUT1
5 hellgriin u schwarz ouT2
6 hellgriin u rot OuT3
7 grau u schwarz BUSY
8 grau u rot ALARM
9 weif3 u schwarz INO
10 weil3 u rot IN1
11 hellbraun LN schwarz IN2
12 hellbraun HE rot IN3
13 gelb L N schwarz RESET
14 gelb LN rot STOPP

= Parallel-E/A-Signal ist im automatischen Modus giltig.
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/A Sicherheitshinweise

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.

. Achtung verweist auf eine Gefahr mit geringem Risiko, die
A AChtu I‘Ig = leichte bis mittelschwere Verletzungen zur Folge haben
A\ Warnung:

kann, wenn sie nicht verhindert wird.
/A Gefahr :

Warnung verweist auf eine Gefahr mit mittlerem Risiko,

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.

i Ul g g

-
|
|
1

die schwere Verletzungen oder den Tod zur Folge haben 1
|
1
1

ol

#1) 1ISO 4414:  Fluidtechnik — Ausfihrungsrichtlinien Pneumatik
ISO 4413:  Fluidtechnik — Ausfiihrungsrichtlinien Hydraulik
IEC 60204-1: Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausriistung von
Maschinen (Teil 1: Allgemeine Anforderungen)
ISO 10218-1: Industrieroboter - Sicherheitsanforderungen usw.

/AWarnung

. Verantwortlich fiir die Kompatibilitat des Produktes ist die Person, die das

System erstellt oder dessen Spezifikation festlegt.

Da das hier aufgefiihrte Produkt unter verschiedenen Betriebsbedingungen eingesetzt wird,
darf die Entscheidung (iber dessen Eignung fiir einen bestimmten Anwendungsfall erst nach
genauer Analyse und/oder Tests erfolgen, mit denen die Erfillung der spezifischen
Anforderungen Uberprift wird. Die Erflllung der zu erwartenden Leistung sowie die
Gewabhrleistung 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 Méglichkeiten eines Geréateausfalls ausreichend berlicksichtigen.

. Maschinen und Anlagen diirfen nur von entsprechend geschultem Personal

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

. Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen oder der Ausbau einzelner

Komponenten diirfen erst dann vorgenommen werden, wenn die Sicherheit

gewdhrleistet ist.

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

. Soll das Produkt entfernt werden, iberpriifen Sie zunachst 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 Produktes oder Fehlfunktionen zu verhindern.

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 Produktes im Freien oder unter direkter Sonneneinstrahlung.

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

n

/AWarnung

3. Anwendungen, bei denen die Méglichkeit von Schaden 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 regelmaBige
Funktionsprifung erfordern.

A\ Achtung

1. Das Produkt wurde fiir die Verwendung in der Fertigungsindustrie
konzipiert.
Das hier beschriebene Produkt wurde fiir die friedliche Nutzung in Fertigungsunternehmen
entwickelt.
Wenn Sie das Produkt in anderen Wirtschaftszweigen verwenden méchten, missen Sie SMC
vorher informieren und bei Bedarf entsprechende technische Daten zur Verfiigung stellen.

Wenden Sie sich bei Fragen bitte an die nachstgelegene Vertriebsniederlassung.

Einhaltung von Vorschriften

Das Produkt unterliegt den folgenden Bestimmungen zur ,Einhaltung von
Vorschriften®.

Lesen Sie diese Punkte durch und erklaren Sie Ihr Einverstandnis, bevor Sie das Produkt
verwenden.

Einhaltung von Vorschriften

1. Die Verwendung von SMC-Produkten in Fertigungsmaschinen von Herstellern
von Massenvernichtungswaffen oder sonstigen Waffen ist strengstens untersagt.

2. Der Export von SMC-Produkten oder -Technologie von einem Land in ein anderes
hat nach den an der Transaktion beteiligten Lé&ndern geltenden
Sicherheitsvorschriften und -normen zu erfolgen. Vor dem internationalen
Versand eines jeglichen SMC-Produktes ist sicherzustellen, dass alle nationalen
Vorschriften in Bezug auf den Export bekannt sind und befolgt werden.

AAchtung

SMC-Produkte sind nicht fiir den Einsatz als Instrumente im gesetzlichen
Messwesen bestimmt.

Die von SMC gefertigten bzw. vertriebenen Messinstrumente wurden keinen Priifverfahren zur
Typengenehmigung unterzogen, die von den Messvorschriften der einzelnen Lander
vorgegeben werden.

Daher dirfen SMC-Produkte nicht fiir Arbeiten bzw. Zertifizierungen eingesetzt werden, die im
Rahmen der Messvorschriften der einzelnen Lander vorgegeben werden.
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SMC Corporation (Europe)
Austria @ +43 (0)2262622800  www.smc.at office@sme.at Lithuania @ +370 52308118 www.smlt.ft info@smclt.lt
Belgium @ +32(0)33551464  www.smcpneumatics.be  info@smcpneumatics.be | Netherlands @ +31(0)205318888  www.smcpneumatics.nl info@smcpneumatics.nl
Bulgaria & +359 (0)2807670  www.smc.bg office @sme.bg Norway @ +47 67129020 WWW.SmC-norge.no post@smc-norge.no
Croatia @ +385 (0)13707288  www.smc.hr office@sme.hr Poland @ +48 (0)222119616  www.sme.pl office@sme.pl
Czech Republic @& +420 541424611 WWw.Smc.cz office@smc.cz Portugal @ +351226166570  www.smc.eu postpt@sme.smees.es
Denmark @ +45 70252900 www.smedk.com smc@smedk.com Romania @ +40 213205111 WWw.smcromania.ro smcromania@smcromania.ro
Estonia @ +372 6510370 www.smepneumatics.ee  smc@smcpneumatics.ee | Russia @ +7 8127185445 www.smc-pneumatik.ru info@smc-pneumatik.ru
Finland @& +358 207513513 www.smcfi smcfi@sme.fi Slovakia @ +421(0)413213212  www.smc.sk office @smc.sk
France @ +33(0)164761000  www.smc-france.fr promotion@smc-france.fr | Slovenia @& +386 (0)73885412  www.smc.si office@smc.si
Germany @ +49(0)61034020  www.smc.de info@smc.de Spain @ +34 902184100 WWW.Smc.eu post@smc.smces.es
Greece @+302102717265  www.smchellas.gr sales@smchellas.gr Sweden @ +46 (086031200  www.smc.nu post@sme.nu
Hungary @ +36 23511390 www.sme.hu office @sme.hu Switzerland @ +41(0)523963131  www.smc.ch info@smc.ch
Ireland @ +353 (0)14039000  www.smcpneumatics.ie  sales@smcpneumatics.ie | Turkey @+902124890440  www.smcpnomatik.com.tr  info@smcpnomatik.com.tr
Italy & +39 0292711 www.smeitalia.it mailbox @smcitalia.it UK @ +44(0)845 1215122 www.smepneumatics.co.uk sales@smcpneumatics.co.uk
Latvia @ +371 67817700 www.smelv.lv info@smclv.lv
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