€-Actuator (€5 N

Plus de détails a la page 18.

Contrdleur intégré
Modele guidé/Modele a tige/Modele a tige-guidée

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Facile a parametrer, Pl &5 F

- Sans programmation

avec le controleur A p
N cablage [ temps deréglage
integré g réduit. o

comme un éqUipement pneumatique ! Emissions annuelles de CO2 :

Réduction de 59 % max.

" . * Mode électrodistributeur monostable (comparaison SMC) p. 4
Arret 2 positions  Mode électrodistributeur bistable 5.8 kg-coze/an (14.1)

# Les valeurs numériques varient en fonction des
conditions d'utilisation.

IChangement de mode

Connecteur facile a
Aﬁ insérer/retirer sans
7 effort

Arrét 3 pOSItlonS - Mode centre fermé (CébledecommunicationavecconnecteurPush-PuII p. 4
Réglage du temps de cycle possible

Modéle guidé
Taille: 16, 25, 32, 40
série EQFSCH

>
&

& . - | ;‘
S - e
i q 5 =
xtrémité < h =
opposée / 8 —
{4 — e

Modeéle a tige
Taille: 16, 25, 32
série EQY[IH

Modele a tige-guidée
Taille: 16, 25, 32
série EQYGLIH

série EQFSLIH/EQYLIH/EQYGLIH %SMC

CAT.EUS100-154C-FR




€-Actuator (vise en cuvre immediate | Contréleur intégré série EQFSCIH/EQYLIHEQYGLIH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Un réglage simple permet une utilisation immédiate.

Deux pOS|t|0ns d'arrét sans programmation Pour mode électrodistributeur monostable

(2 positions)/bistable (2 positions)
Configurables sur un seul écran

En seulement 2 étapes ! i

# Lorsqu'il est utilisé en mode électrodistributeur
monostable, le mode de fonctionnement doit étre changé.

Sélectionner le mode de fonctionnement.

Mode électrodistributeur bistable =

Electrodistributeur bistable (2 positions) Descendre

Régler la vitesse, I'accélération et la décélération.

Conditions d'utilisation + Dans ces graphiques, le réglage du temps n'est pas inclus.

Position Position
® Numeric settings ® Numeric seftings

Pushing

1 2
30004

Pushing

. 9 Speedimmis
30002 200121

EST. cycle time
143 [s]

Speed(mmy's]

2)

Time[s]

EST. cycle time
143 [s]

Speed|mim/s]

Timefs]

Le fonctionnement peut étre testé juste apres le réglage.

Drive test
Sevo | On ]

Lock force off | ONJ

@ Il suffit d'appuyer sur la touche avant/arriére.

=
C ¥ )
Option setup
A\ Précaution
La position d'arrét peut étre modifiée.
Pour utiliser des positions autres que
celles paramétrées par défaut,
reportez-vous au manuel d'utilisation.
1
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@-Actuator [vise en cuvre immédiate | Contréleur intégré serie EQFSCOH/EQYLIHEQYGUH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Réglage facile des positions intermédiaires

Trois positions d'arrét sans programmation Pour mode centre fermé (3 positions)

Configurables sur un seul écran

En seulement 3 étapes !

Sélectionner le mode de fonctionnement.

Mode centre fermé

5/3 (centre fermé)

Extrémité
origine

g |

Descendre

Régler la position intermédiaire

Paramétrage de la position

{ =

200002

( Get Posn )

® Jog Inching
Position 0.00mm < | >
Move speed . 300mmv/s

Conditions d'utilisation

Régler la vitesse, I'accélération et la décélération.

+ Dans ces graphiques, le réglage du temps n'est pas inclus.

o

Pasition Position Position
@ Mumeric settings @ Numeric seftings ® Numeric seftings
Pushing Pushing
L . Speed[mmis] : : € Speed[mm/s] oAccellmm«'s"I : Speedimm/s|f™
3000434 300f24 3000 24 300+ 1 30054
EST. cycle time EST. cycle time EST. cycle time
_ 143 [s] _ 143 [s] _
£ E £
£ 300 - E 300 _% 300 300
= 2 - 2 o
2 150 @ 2 150 ® & 150 150

Time[s]

Time[s] o Time[s]

Origin to midpoint Opp. end to midpoint

Le fonctionnement peut étre testé juste aprés le réglage.

Drive test
Servo | ON J
| ONJ

Lock force off

II suffit d'appuyer sur la touche avant/arriere.

(&)= ])(=]
&= )

Option setup

C_ = )

O
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€-Actuator (vise en cuvre immediate | Contréleur intégré série EQFSCIH/EQYLIHEQYGLIH

Réglage facile des temps de cycle également.

Tem ps de cycle rég | ables Pour mode électrodistributeur monostable (2 positions)/ bistable (2 positions)
. Extrémité émité
dans tous les modes de fonctionnement. ‘

Vitesse avant et arriére, réglage temporaire de I'accélération/décélération
Conditions d'utilisation

# Les conditions d'utilisation jusqu'a un point intermédiaire
ne correspondent pas au réglage du temps de cycle.
= Le temps de cycle ne peut pas étre réglé pour
l'opération de poussée.

Position Position
® Numeric settings

® Numeric settings

300/s/]] 3000z |

300002
EST. cvcle time EST. cycle time
_ 14312 _ 1431
E_ 300 g 300
z @ B D)
a2 130~ 2 150 -
0¢ Time[s] 0 ‘im=e[sj

Effectuer un cycle et vérifier le graphique.

Drive test — =@l
Semvo | ON J

Lock force off | ON J

(e ) >« (]
(& | 2])(=)

( i )

Touche un cycle

Affichage du
graphique

Vert : vitesse
Bleu : force
Orange : position

Réglage possible en fonction du temps de cycle

Conditions d'utilisation

. - + Dans ces graphiques, le réglage
To opposite end To origin end du temps n'est pas inclus

Position Position

Numeric settings @ Cycle time setting

30003

Numeric settings @ Cygle time setting

EST. cvcle time

EST. cvdle time
_ 1.431 _ 1.431%
£ w0 £ 00
:;1‘ woif © é isoif @ , R
A Précaution
0+ T 0

AMER] Vinek) La position d'arrét peut étre modifiée.
Pour utiliser des positions autres que
celles paramétrées par défaut,

reportez-vous au manuel d'utilisation.

O
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@-Actuator [vise en cuvre immédiate ] Contréleur intégré série EQFSCOH/EQYLOH/EQYGLIH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Emissions annuelles de CO2 réduites de 59 % maximum par l'optimisation du controle du moteur comparaison SMC)

Emissions de CO, [kg-CO2e/an]

LEFS32EA e-Actuator

Nouveau ™ gorsaona

® Modele guidé, taille 32 ® Vitesse : 50 mm/s
d'utilisation| e Accélération/décélération : 3000 mm/s2 @ Coefficient de service : 20 %

Piéce a travailler 45 Kg 600 mm

Moteur

Guide / \Actionneur

= Les valeurs numériques varient en fonction des conditions d'utilisation.

B Connecteurs métalliques renforcés

# Un bouchon anti-poussiére femelle est fourni avec le

Bl Cable de communication avec
connecteur Push-Pull

Connecteur facile a insérer/retirer sans effort

Connecteur du
cable de
communication

Polarisé
~ Appuyez pour une connexion facile

Retirer
Tirez le raccord dans le sens de la fleche
(=) jusqu'a ce qu'il s'enléve facilement.

connecteur de communication de paramétrage (M12).

PWRINZM :
S'allume en fonctionnement normal
aprés la mise sous tension

ALM :
S'allume lorsqu'une alarme
est générée

OVL [SIZtr
S'allume en cas de
surcharge

Redémarrage en derniere

position d'arrét est possible

Redémarrage facile a la
remise sous tension

L'information de position est conservée
par le codeur méme lorsque
I'alimentation électrique est coupée.
Un retour a l'origine n'est pas
nécessaire lorsque I'alimentation
électrique est réactivée.

Ne nécessite pas de batterie.
Maintenance réduite

Le stockage de l'information de position ne requiert
pas de batterie. Il n'est donc pas nécessaire de
stocker ou remplacer des batteries.

SMC 4



€-Actuator (vise en cuvre immédiate | Controleur intégré série EQFSCIH/EQYOHEQYGLH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Possibilité de sélectionner 4 orientations (modele a moteur en ligne)

Montage de detecteurs possible

Détecteur statique a visualisation bicolore (compatible avec la série D-M9J)
Réglage précis et sans erreur

de la position de montage. ~ ON
Plage dutiisation [ M oFr
Un indicateur @ ) : P P
_—
-

‘Rouge!  Vert iRouge!
Jouge | Tert Touge
' i 4 i '

s'allume sur la plage
optimale d'utilisation.

* Les détecteurs doivent étre commandés

Plage d'utilistion optimale séparément. Pour plus d'informations, reportez-

vous au catalogue en ligne.

Pour le modéle guidé Pour le modéle a tige/Modeéle a tige-guidée

Permet de détecter la position de la Pour vérifier la position de fin de course et intermédiaire

table sur toute la course /
g '- 3 5/ Détecteur

Signal du détecteur OFF

Plusieurs points d'arrét sont possibles, y compris le

quatrieme et le cinquieme point (positions intermédiaires).
Signal INO/IN1 )

Vitesse }




@-Actuator [vise en cuvre immédiate ] Contréleur intégré série EQFSCOH/EQYLOH/EQYGLIH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Variations

EQFS[H
Série
T GG T En ligne : Vis a bille En ligne : Vis a bille En ligne : Vis a bille
P Paralléle : Vis & bille + courroie Paralléle : Vis a bille + courroie Paralléle : Vis a bille + courroie
Vitesse max.*! [mm/s] 1200 900 900
Répétitivité de positionnement [mm] +0.02 +0.02 +0.02
Moteur d'entraine-| Codeur absolu sans batterie
ment (Moteur pas-2-pas 24 VDC) e o ®
Alimentation | 24 VDG +10 %
. Entrée parallele : 3 entrées
el Sortie parallele : 4 sorties
e o . Opération de positionnement Opération de positionnement
IS GHEIE e Opération de positionnement Opération de poussée (exclut les points intermédiaires) | Opération de poussée (exclut les points intermédiaires)
16 [ ] [ J [ J
Taille 25 b b b
32 ([ [ J [ J
40 [ J - -
16 18 (12) 40 (10) 40 (10)
v st | Talle |25 401 70 (30 70 29)
valeu i
s'appliquent au montage vertical 32 68 (20) 100 (46) 100 (44)
40 80 (40) — _
16 — 154 154
Force de poussée| ... 25 — 511 511
max. [N] 32 — 796 796
40 - — —
Course max. [mm] | 1200 | 500 | 300
Montage du détecteur | o | ® | ®

#1 Les valeurs numériques varient en fonction du modéle d'actionneur, de la charge, de la vitesse et des caractéristiques techniques.
Veuillez contacter SMC pour plus de détails.

Construction du systéme / Usage général E/S

Cable d'alimentation®1
JX-CDCI-E-[1-S

Actionneur o

électrique

| Alimentation 24 VDC pour entrainement

API

Cable E/S parallele*1
JX-CICJ-E-[J-S

Cable de communication*1
X-CTCI-E (Connecteur fileté M12) or JX-CQ[I-E (Connecteur Push-Pull M12)

*1 Le cable doit étre commandé séparément.

SMC 6
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€-Actuator

( Mise en ceuvre immédiate | Controleur intégré

Modeéle guidé série EQFSL1H D

SEleCtion AU MOAEBIE o oveeei e p.9

PoUr Passer COMMANGE  «.ovvvviieiiiiiii s p.17
Caractéristiques teChNIQUES ..o oo ovovoriiiecc e, p. 18
(070) 0151 140 [0} ([0] 8 IEVURURTT TSP PPPOPR USRI p. 20

DM SIONS ettt p. 21

Sélection dumOdele . .oovviiiii p. 35
Pour passer COMMANAE  --vvovvvirriiiiiei s p. 41
Caractéristiques teChNIQUES - v oo p. 42
(070 1151120 (o1 110 ) o TRTUUU PR RO P PP P PP PP PPPPPPP p. 44
DIMEBNSIONS ettt p. 45

Modeéle a tige-guidée série EQYGLIH D

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

SEIECHION AU MOAEIE «oiiieiieiiieeeee e p. 57

- Pour passer COMMEANAE - rveoeriieaiiie i p. 68
- 4 o )
_ | 7 Caracter|st|ques techmques ................................................................................. p. 69
LE 4 (0761011140 [o1110) 8 HRRRTTTTTTRUUTTTR TP TRTPPPRTT p. 71
o 'k = 4
% [ (D0 01T a1 (o] 8 1< RS p. 73
.g~h .

BIOC d@ SUPPOIT - vveiiiiiiiiiiiit i p. 77

Montage du L0 L= (= 01016 | T p. 29, 51
Détecteur statique, détecteur statique normalement fermé, détecteur statique a visualisation bicolore .....c..ccoooiviiiiiiins p. 30, 52
Caractéristiques teChNIQUES ©-ACTUATOT ..ottt ettt et e ettt e ettt e eae et eeae s e eaeenee s p. 78
EXEMPIES 08 CADIAGE - ettt E L e E e E e R E b p. 79
(0] 1o T3 T p. 80



€-Actuator

[Mise en ceuvre immédiate |Controleur intégré/Modele guidé

série EQFSTIH p.9

-

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

o
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e—Actuator [Mise en ceuvre immédiate]Contrﬁleur intégré
série EQFS[1H

Sélection du modele

Procédure de sélection

Vérifiez le rapport Vérifiez le temps Vérifiez le moment
charge-vitesse. de cycle. admissible.

Exemple de sélection

Conditions . - . 250
d'utilisation eMasse de la piece : 10 [kg] XConditions de montage de la piéce : ‘
. 30,0 EQFS25A -
®\/itesse : 300 [mm/s] w e I I o i 3(%osm5m /s2
250
e Accélération/décélération : 10000 [mm/s2] g § N
- ~. 200 EQFS25GA
eCourse : 200 [mm] o ) ] o 10000 mm/s2 |
< 150
*Sens de montage : horizontal vers le haut Lk ] g N\ %
J 10.0 \\ \I
5.0 1
m Vérifiez le rapport charge-vitesse. <Graphique vitesse-charge> (pages 102 12) 0 :
Sélectionnez un modeéle en fonction de la masse de la piéce et de la vitesse en vous 0100 200 300 400 500 600 700 800 90D
référant au graphique vitesse-charge. Vitesse : V [mm/s]
Exemple de sélection) Le EQFS25HA-200 est sélectionné a titre d'exemple, en se <Graphique vitesse-charge>
basant sur le graphique présenté ci-contre. (EQFS25HA/
Vérifiez le temps de cycle Codeur absolu sans batterie)
Calculez le temps de cycle suivant Exemple de calcul) L
la méthode ci-dessous. Les valeurs T1 a T4 sont calculées comme —
Temps de cycle : suit.

/) / \2

T est obtenu par I'équation suivante.

T1 =V/a1 =300/10000 = 0.083 [s],

Vitesse : V [mm/s]

T=T1+T2+T3+T4[s]] Time
T3 = V/a2 = 300/10000 = 0.03 [s] N IS]
®T1 : le temps d'accélération et T3 : L-05-V:-(T1+T3)
Le temps de décélération sont T2= Vv T1 T2 T3 (T4
obtenus par I'équation suivante. 200 - 0.5 - 300 - (0.08 + 0.03)
- 300 L : course [mm] - (conditions d'utilisation)
T = Viat[s] | | T3 =Vie2[s] | =0.64 [s] V : vitesse [mm/s] -+ (conditions d'utilisation)
®T2 : |le temps de vitesse constante a1t : accélération [mm/s?] - (conditions d'utilisation)
est obtenu par 'équation suivante. T4 =0.15[s] a2 : décélération [mm/s?] - (conditions d'utilisation)
T2 = L-05-V-(T1+ TS)[S] T1 : le temps d'accélération [s]
v Le temps de cycle est obtenu comme suit. Temps avant d'atteindre la vitesse fixée
®T4 : le temps de réglage varie selon T=T1+T2+T3+T4 T2 : temps de vitesse constante [s]
certaines des conditions comme, le type de =0.03 +0.64 +0.03 +0.15 Temps pendant lequel I'actionneur
moteur utilisé, la charge et les données de =0.85 [s] fonctionne a une vitesse constante
positionnement. T3 : temps de décélération [s]
Valeur de référence pour le temps de Temps entre le début du fonctionne-
stabilisation : 0.15 s max. ment a vitesse constante et I'arrét.
La valeur suivante est utilisée pour ce calcul. T4 : délai de réglage [s]

Temps jusqu'a la fin du positionnement
T4 =0.15[s]

Vérifiez le moment admissible. <Moment statique admissible> (page 13)
<Moment dynamique admissible> (pages 14 et 15)

1000 yx

L3

1
= ;
Veérifiez que le moment qui s'applique a l'actionneur se situe dans la plage admissible en | g 800 'l \q Oo‘mm‘/sz X
o . . P 1
conditions statique et dynamique. 3 eoopit \ , UO‘mm{s ?
Mep X a1 [N soo0 me
N I 400 L
o L | 110000 mm/s?
m %') ‘\/)\/ N
o
o

200 =@

B

~

~kLore-

1 o -
B:‘ 0 5 101520 25 30 35 40

Charge [kg]
Sur la base du calcul ci-dessus, le EQFS25A-200 devrait étre sélectionné.
ZS\NC




Graphique vitesse-charge (guide)

e Actuator [ Mise en ceuvre |mmed|ate

Sélection du modéle Série E QF S DH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

EQFS16[_IHA/Entrainement par vis a billes

Horizontal/Pas 10

Vertical/Pas 10

12 | | 35
— 10 ~ 3000 mm/s2— - 3
2 8 \\ I~ g 25 \‘\
~ i
= N 1 = 2 S 3000 mm/s*—
& % 15 5000 mm/s2Z— /\
s 4 10000 mm/s & N
[&] (@]
2 0.5
0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
EQFS16[_HB/Entrainement par vis a billes
Horizontal/Pas 5 Vertical/Pas 5
L e P e et v B ; 7 ;
_ 14 > ~g 3000 mm/s2] _ 6 <3000 mm/s?
2 12 N ~s 2 5
= \ ~ — o
? 10 A ; 4 A
g 2 10000 mm/s? & 3 5000 mm/s? \‘\
© ©
5 4 5 2 N
2 1
0 0
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
EQFS16[_IHC/Entrainement par vis a billes
Horizontal/Pas 2.5 Vertical/Pas 2.5
20 . 13
B 12 3000 mm/s2| _ ﬁ \\\ - 3000 mm/s
g 1y 29 AN
= 1 3 8 5000 mm/s2 s
o 10 10000 mm/s? o 6 &
> > <
©
c 6 c 4 "
O 4 © 3 ~
2 1 1
0 0 1
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
P 10
& SNC



@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate )

série EQFS[_H

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Graphique vitesse-charge (guide)

EQFS25[ IHH/Entrainement par vis a billes

Horizontal/Pas 20 Vertical/Pas 20
16 ‘ ‘ 25
..... ———]
14 ~=g - 3000 mm/s? >
— L —
g 12 St 2 N 3000 mm/s?
=z 10 ~ =z 15 R
5 8 = © R
(0] ~
<) —— <) P
E 6 — E 1 ~
° 3 10000 mm/s? o © 05 5000 mm/s?
2 | . ]
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]

EQFS25[ I[HA/Entrainement par vis a billes

Horizontal/Pas 12

Vertical/Pas 12

35 I I
. 30 3000 mm/s?,
(22
2 25-------..------..--.(\
= S~
~. 20 ~
~
5 15 s
© ~
S 10 N S
5 10000 mm/s2/ N\ !
° L -
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Vitesse : V [mm/s]

©

3000 mm/s?

“H.! :
S~

\:: ~ -

5000 mm/s2

0 100 200 300 400 500 600 700 800
Vitesse : V [mm/s]

~
~
S

Charge : W [kg]
O =4 NWHrUIONO®

EQFS25[ IHB/Entrainement par vis a billes

Horizontal/Pas 6 Vertical/Pas 6

70 25
.§ 60 § 20
= 50 3000 mm/s? =
Z 40 = 15
< = ~
o} S S N
2 30 N7 2 10 \\ 3000 mm/s2—
o 7. S o 5 \

10 10000 mm/s? ‘I' 5000 mm/s2l” |

0 ‘ 0 |
0 100 200 300 400 500 0 50 100 150 200 250 300 350 400
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]

EQFS25[IHC/Entrainement par vis a billes

Horizontal/Pas 3 Vertical/Pas 3
120 40
— 100 _ 35
2 2 30
z 8 = 25
T = 3000 mm/s?
o 60 3000 mm/s? o 20
o o
8 40 E 15 %
o o 10 e
20 10000 mm/s? 5l—— 5000 mm/s2 \‘
0 ‘ 0 ‘ \
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
11

O




Graphique vitesse-charge (guide)

e Actuator [Mlse en ceuvre |mmed|ate

Sélection du modele Série E QF S D H
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

EQFS32[ IHH/Entrainement par vis a billes

Horizontal/Pas 24 Vertical/Pas 24
45 | 5 ;
40 o 4.5 3000 mm/s?2
S 35 N 3000 mm/s? S 4 =
= Ss = 35 AR
? gg v~~ ; 3 NS =
P ~o o 25 5000 mm/s? RS
g TS g 2 <
e 15 << S 45 NS L
© 10 10000 mm/s? ~as © Rs.
5 i \I 0.5 r
0 0 1
0 200 400 600 800 1000 1200 0 200 400 600 800 1000 1200
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
EQFS32[ IHA/Entrainement par vis a billes
Horizontal/Pas 16 Vertical/Pas 16
60 ‘ ‘ 15
55 i i
— 50 < —
2 ig ~< 3000 mm/s? 2 0 -
2 35 b~ z ~s o 3000 mm/s
s 30 = f It N
2 25 TS = =
1f5) 10000 mm/s? S~3 5(‘)00 mm‘/sz \.‘T
[ [ = S
0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
EQFS32[ IHB/Entrainement par vis a billes
Horizontal/Pas 8 Vertical/Pas 8
100 30
90
3 80 e 25
T NEs==== ST 3000 mm/s =~ 20
? 60 ~ ./ ;
15 S—
S ig S~o S TN 3000 mm/s?
@ \‘ S ~ © 10 \
5 %0 ~ = 5
20 ~ S 5 5000 mm/s? Ry
10 10000 mm/s? S~ a | | <o
0 | I 1 0 \‘ 2
0 100 200 300 400 500 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
EQFS32[ IHC/Entrainement par vis a billes
Horizontal/Pas 4 Vertical/Pas 4
100 | | 50
90 45
= 80 3000 mm/s? = 40
ey (]| S S — A I ——— = = 35 S
2 40 : = g3p 3000 mm/s?
é 50 % 25
g 40 10000 mm/s? 2 20 |
5 3 5 15 e
20 10 5000 mm/s?
10 5 | i
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
12
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@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate )

série EQFS[_H

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Graphique vitesse-charge (guide)

EQFS40LIHH/Entrainement par vis a billes

Horizontal/Pas 30 Vertical/Pas 30
28 5
26 ~< } } - \ \
= 2‘21 SO 3000 mm/s2 = 4 A 3000 mm/s?
= 20 So X,
z e = : 5 &
o 14 S o \|
2 12 ~ 2 2 2 N\
S 10 ~ © 5000 mm/s
< 8 ~ < \
5 8 —— Seo © —
g 1ooioo mm/.;i S—— '~ .
(o]
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 0 200 400 600 800 1000 1200
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
EQFS40[ IHA/Entrainement par vis a billes
Horizontal/Pas 20 Vertical/Pas 20
70 5
2
B 60 < B 4.2 o 3000 mm/s
2 50 S £ 35 o
E AN 3000 mm/s? =2 AN
% 30 ~‘~ % .2 NS
g I ~_[~~ S - 5000 mm/s? \
< ~ ~< e 1.
[$) ~ [$)
10 10000 /\ —~ ~ 0 ;
0 mm/s —~a o
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
EQFS40[IHB/Entrainement par vis a billes
Horizontal/Pas 10 Vertical/Pas 10
80 —————7 vy | 30 ‘
70 .
B 6o " e 3000 mmy/s? 5 N !
= ~o = 20 N 3000 mm/s?
= 50 ~ 2 N /
~ ~ - ~
o 40 ~ ~ o 15 S
= SN~ S 2 S
© 30 > 3 49
S 20 S hLl 5 &<
. e S 5 5000 mm/s2 S~
13 10000 mm/s . \ '
0 100 200 300 400 500 600 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
EQFS40[ IHC/Entrainement par vis a billes
Horizontal/Pas 5 Vertical/Pas 5
90 T 45
_. 80 ~<3000 mm/s? _. 40
2 70 = 2 35
= N A < AN
= 60 NG z 2 AN
5 50 NS 5 25 \C
2 40 10000 mm/s2 ~4 © 20
5 30 AN & £ 15 3000 mmy/s?
© 20 N\ DN © 10 i
10 N\ 1 5 5000 mm/s? S
\
0 0
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
Moment statique admissible™!
[IN'm] .1 Le moment statique admissible est le moment
Modéle Taille Tangage Lacet Roulis statique qui peut étre supporté par I'actionneur
16 10.0 10.0 20.0 lorsqu'il est a l'arrét.
Si le produit est exposé a des chocs ou une charge
EQFS[H 25 27.0 27.0 52.0 répétée, prenez les mesures de sécurité appropriées
32 46.0 46.0 101.0 pour son utilisation.
40 110.0 110.0 207.0
13
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e Actuator [Mlse en ceuvre |mmed|ate

Sélection du modele Série E QF S D H
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

# Ces graphiques indiquent le porte-a-faux admissible (guide) lorsque le centre de
gravité de la piéce dépasse d'un coté.

Moment dynamique admissible

Accélération 1000 mm/s? — — —=3000 mm/g2  =-seeee- 5000 mm/s2 =~ —-—--— 10000 mm/s?
= <
O | Sens de la charge en porte-a-faux Modéle
8 |m :charge [kg]
qc) Me : moment admissible [N-m]
8 L : porte-a-faux au centre de gravité de la charge [mm] EQFS16LH EQFS25LH EQFS32LH EQFS40LH
1000 5 1000 1000 1000
1} i =
K ]
800 {4 800 800 ¢ 800
i -\ b
L1 E 600 fi E 60 T oo0lh E eo0Hk
E R E |k E [k E L
( X |5 40 o od0p o 40tk -_-,400‘_.\
) ) b, -,
200 % 200 % 200 % 200 [N
S NN <2~\.’ . Nl f T
0 ~Q:.>I-n?.g 0 ~'~'=g:.-7 0 I i T s 0 S =<TaskadT
0 5 10 15 2 0 5 1015 20 25 30 35 40 0 10 20 30 40 50 60 010 20 30 40 50 60 70
Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]
1000 1000 1000 1000
‘=- L)
@ 800 BOO% 800 800
@ L2 = = = = |t
D £ 600 £ 600 £ 600 £ 6000
£ E R E E [k E [k
L3
I )Mer Y| 40 ! N 400 N 400 h N 400 ';\
c ‘ m : AN
o 200 N 200 =N 200 4> 200 %
5 0 :‘:::'\'}—-E 0 ‘y'\".'\nE-a-g 0 = 0 \:J::.::-‘-::':
;E 0 5 10 15 2 0 5101520 25 30 35 40 0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 70
Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]
1000 e \ 1000 s 1000 ey 1000 (e
[HR I 1Y 1\
Mep 800 it 800 TR 800 TE 800 SE Y]
m T osoo PP N T goo ) T o0 T 600
L3 E i N [E [k E [ E TR D
Z |9 400 \\ Q40T 9 400y \\ Q00— N
\ Y '\ s N [
s N AN N s |, N b, .
200 =N 200 N T 20— N 200 NS
0 =rgi2 0 [34-4) 0 Trrer 0 T
0 5 10 15 2 0 5 101520 25 30 35 40 0 10 20 30 40 50 60 010 20 30 40 50 60 70
Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]
1000 5 1000 1000 1000 :
i t 3 "
00 8 800 B0 f 800 £
[ : i
600 4 £ 600 £ 600 £ 600
: E | E |t £ \\
400 S 0 S 400 H S 400 \
“"‘ | :‘ °
200 % 200 % 200 ¥ 200 -
0 b :“la:.\._..:_, 0 ‘e'.'::::ﬁ.ﬂ 0 b L.:.:':"- 0 : =1
0 5 10 15 2 0 5 1015 20 25 30 35 40 0 10 20 30 40 50 60 010 20 30 40 50 60 70
Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]
1000 e 1000 ey, 1000 e 1000 (e
13\ H I 13
i"ﬂ( 800 it 800 i 800 i 800 BEL
] m T 600 i T o0 T o0tk T 600t
. E SRR £ Ifx £ U N | £ 3 |3 \\
- Ls@ =1 ‘ [ Y8 40 ‘.\‘.‘ N 9 0 A 9400 Y \\ 9 400 ‘.\“‘ N
0 ALt ALt A \ .
» 200 LT~ 200 N 200 AN ..\ = 200 SR
0 1=z 0 4 0 TeE-E] 0 =14
0 5 10 15 2 0 5101520 25 30 35 40 0 10 20 30 40 50 60 010 20 30 40 50 60 70
Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]
1000 1000 1000 1000
L)
800 soo% 800 f 800
L]
L6 E 600 E 600 E 600 [ T a0l
£ E i E |k E |k
L3
Z|g 40 9 400,“‘ g 400k Q 40 ';
i ; -
200 200 200 200
N F: N N 5
0 ‘:::_\.:_. 0 “'n.'.‘n____a_ 0 “:’E?E 0 e
0 5 10 15 2 0 5 1015 20 25 30 35 40 0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 70
Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]
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@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate )

série EQFS[_H

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Moment dynamique admissible

+ Ces graphiques indiquent le porte-a-faux admissible (guide) lorsque le centre de
gravité de la pieéce dépasse d'un coté.

Accélération 1000 mm/s?2 ~ — — = 3000 mm/s?  =r--er- 5000 mm/s?
= N
S | Sens de la charge en porte-a-faux Modéle
8 |m :charge [kg]
qc) Me : moment admissible [N-m]
8 L : porte-a-faux au centre de gravité de la charge [mm] EQFS16LH EQFS25LH EQFS32LH EQFS40LH
] 1000 \ 1000 ..\ 1000 —ry 1000
— 800 \ 800 \ 800 |— \ 800 |+ \
= ‘E 600 - E 600 E 00— E 600 3
£ A\ 3 : £ 1 £ 1
Y[y w0 N N 00— N0 £ N 400N
m 20— 20—t~ 200 s 200 Tl N
N e S I e R DD ¥ ~ e -k L
= Mey 0 =-d 0 . 0 0
= (onmi) 0 5 10 12 0 5 10 15 0 5 10 15 2 0 5101520 25 30 3540
o L7 Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]
E . 1000 1000 — 1000 — 1000
> :\ \ i
— 800 \ 800 ',\ 800 [—% \ 800 (— \
T a0 E 600 E 600 i T 600
E ik 3 ! E 3 E )
Z|9 40— \ Q400 [— Q400 N Q0 RN
% Ny 1. 4TS “bse \\
200 i 200 ——~=T ~ 200 T 200 T 3
0 0 0 0
0 5 10 12 0 5 10 15 0 5 10 15 20 0 5101520 2530 35 40
Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]

Calcul du taux de charge du guide

1. Définissez les conditions d'utilisation.

Modeéle : EQFSKH
Taille : 25/32/40

Sens de montage : Horizontal/Bas/Mur/Vertical
. Sélectionner le graphique cible en référence au modele, a la taille et au sens de montage.
. Sur la base de I'accélération et de la charge, trouvez le porte-a-faux [mm] : Lx/Ly/Lz sur le graphique.

w N

Accélération [mm/s?] : a
Charge [kg] : m

4. Calculer le taux de charge pour chaque direction.

ax = Xc/Lx, ay = Yc/Ly, oz = Zc/Lz

5. Confirmez que le total de ox, ay, et az est 1 max.

oX+oy+ozs1

Lorsque supérieur a 1, veuillez considérer une réduction de I'accélération et de la charge, ou un

changement de position du centre de charge et de la série.

1. Conditions d'utilisation
Modéle : EQFS40XH
Taille : 40

Sens de montage : horizontal
Accélération [mm/s2] : 3000

Charge [kg] : 20

Position du centre de la charge [mm] : Xc¢ =0, Yc = 50, Zc = 200
2. Sélectionnez les graphiques pour I'horizontale du LEQFS40KH a la page 14.

1000

800 [

600 [

——mmrgmETEETEYTE
o ———

L1 [mm]

T

=

0
0 10 20 30 40 50 60 70
Charge [kg]

Position du centre de la charge [mm] : X¢/Yc/Ze

T e EE -

1. Horizontalﬁ

- Sens de montage

3. Mur

3. Lx =570 mm, Ly = 250 mm, Lz = 1000 mm
4. Le taux de charge pour chaque direction est obtenu comme suit.

ax =0/570=0

ay = 50/400 = 0.2

oz =200/1000 = 0.2
5.ax+o0y+0z=0.4=<1
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Précision de la table (valeur de référence)

e Actuator [Mlse en ceuvre |mmed|ate

Sélection du modéle Série E QF S DH
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Cété D

Coté A

Parallélisme de déplacement [mm] (chaque 300 mm)
Modéle () Parallélisme de déplacement | (2) Parallélisme de déplacement
entre le coté C et le coté A entre le coté C et le coté A
EQFS16 0.05 0.03
EQFS25 0.05 0.03
EQFS32 0.05 0.03
EQFS40 0.05 0.03

= Le parallélisme de déplacement n'inclut pas la précision de la surface de
montage.
(Exclus lorsque la course est supérieure a 2000 mm)

Déplacement de la table (valeur de référence)

0.08

0.06

Déplacement [mm]
o
o
=

o
o
IS

EQFS32
(L = 30 mm)
A

EQFS40

EQFS25
(L=25 mm)/

e

(L =37 mm)

EQFS16

(L=20ny
i

-~

——

o

7
7

100

200

300
Charge W [N]

400 500

* %

Déplacement du cantilever dii au jeu de la table (valeur de référence)

Ce déplacement est mesuré lorsqu'une plaque d'aluminium de 15 mm est montée et fixée sur la table.
Veérifier seéparément le jeu et I'écartement du guide.

0.12
01 EQFS16_/
€ EQFS25 /
E 008
<
g 0.06 / 7
®©
a
// — EQFS40
g’
0.02
r EQFS32
0
0 100 200 300
Distance de cantilever [mm]

O
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Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

e-Actuator [Mise en ccuvre immédiate |
Controleur intégré/Modele guidé

série EQFS

C

C“US

+ Sauftaille 16

e
Pour passer commande '

H EaFsis, 25, 32, 40

EQFS|32

° o

RHA

300

o

© o 00

00

0 Taille 9 Position de montage du moteur/ 9 Type de moteur 0 Pas [mm]
16 Direction du capot moteur H Codeur absolu sans batterie Symbole | EQFS16 | EQFS25 | EQFS32 | EQFS40
25 Position de montage du moteur : En ligne (Moteur pas-a-pas 24 VDC) H — 20 24 30
32 Symbole | Direction du capot moteur*! | Taille A 10 12 16 20
40 - - 25/32/40 B 5 6 8 10
D1 Coté gauche (o] 25 3 4 5
D2 Coté droit 16
D3 Coté supérieur EQFS16 Direction du capot moteur
D4 Coté inférieur D1 (Coté gauche) D2 (Coté dr0|t) D3 (Coté supérieur) | D4 (Coté inférieur)
+1 'est la direction vue du c6té du connecteur.
Position de montage du moteur :
Paralléle
Symbole Direction Taille
R Cotédroit | - cimoio Position de montage du moteur: Paralléle
L | Cotegauche R (Coté droit) L (Coté gauche)
@ Course 0 Option du moteur 0 Application de graisse (bande externe)
50 50 — Sans option — Avec
a a B Avec verrouillage N Sans (caractéristique rouleau)
1200 1200

= Pour plus de détails, se reporter au tableau
de course admissible ci-dessous.

e Position du contréleur

@ Entrée paralléle

Le cable d'alimentation et le cable d'E/S
paralléle doivent étre commandés séparé-

ment (voir page 80).

Les détecteurs magnétiques doivent étre

| B | Controleur intégré | 5 NPN commandés séparément. Pour plus de
6 PNP détails, voir les pages 29 a 32.
Tableau de course admissible
. Course
Taille 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 |[1000 1100|1200
16 [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ) [ ] [ ) { [ ) — — - — - - - - — — — —
25 () () [ ) () [ [ () [ [ () [ [ ] () [ [ ] () - — - - — -
32 ® () [ () [ [ () [ [ () [ [ ® [ (] () [ (] () [ — -
40 - - [ ® () [ ® () [ ® () (] ® [ ® ® () ® ® [ (] ®
17 ZSVC



@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate |

Contrdleur intégré/Modele guidé Série EQFSDH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Caractéristiques techniques

Modele EQFS16[ H EQFS25[H EQFS32[H EQFS40C H
Course [mm]*! 50 a 500 50 a 800 50 a 1000 150 & 1200
Horizontal | 10 15 18 15 26 40 40 39.5 50 68 68 26 60 75 80
Charge [kg]+2 -
Vertical 3 6 12 2 6 12.5 15 4 10 16 20 4.5 4.5 25 40
Jusqu'a 400| 102800 |5a400|32a195|20a1200 | 12a850 |6 a450|3a225|24a1100 164750 8 a 450 (4 a 1253021200 [ 2021000 | 102500 | 5 & 225
401 2450 (10a700|5a360|32a170|20a1100 [12a750 |6a400|3a225|24a1100 164750 |8 a450 |4 a 1253041200 | 2021000 [ 102500 | 5 & 225
451 2500 (10a600|5a300|3a140|20a1100 [12a750 |6a400|3a225|24a1100 [16a750 [8a450 |4 a125|30a1200 | 2021000 [ 102500 | 5 & 225
501a600 | — - — 1202900 |12a540 (6427032 135|24a1100 | 164750 |8 & 400 |4 & 125|30a1200 [ 2021000 | 108500 | 5 & 225
% Vitesse Plagede | 6014700 | -— - — |20a630|122a420(6a230|3a115|242930|164620(|8a310|4a125|30a1200 202900 | 102440 | 5a 220
g [mm/s] course 701 a 800 - - — |20a550(12a330|6a180|3a90 |24a750|16a500|82a250(4a125[30a1140(20a760|10a350|5a 175
= 801 a 900 - - - - - - — |24a610(162410|/8a200|4a100{30a930(20a620|10a280|5a 140
i 901 2 1000 - - - — — - — | 24a500|164340(8a170| 4285 (304780 |20a520|10a250 |5a125
§ 100121100 | — - - - — — — — — — — |302a660|202440|10a220 |54 110
Y 1101 a 1200 - - - — — — — — — — — |30a570(20a380|10a190| 5295
'% Accélération/décélération | Horizontal 10000
5 | max. [mm/s?] Vertical 5000
g Répétitivité de positionnement [mm] +0.02
& | Mouvement perdu [mm]*3 0.1 max.
Pas de vis [mm] 10| 5 [25 [ 20 [ 12 ] 6 [ 3 [2a[16] 8 | 4 [3 [2]10] 5
Résistance aux chocs/vibrations [m/s?]+4 50/20
Type d'actionnement Vis a bille (EQFSCIH), Vis a bille + courroie (EQFSEIFL‘H)
Type de guidage Guide linéaire
Plage de température d’utilisation [°C] 5a40
Plage d'humidité ambiante [%HR] 90 max. (sans condensation)
Protection IP30
@ | Taille du moteur (128 042 [ [056.4
.§'§ Type de moteur Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)
g% Codeur Codeur absolu sans batterie
82| Tension d'alimentation [V] 24 VDC =10 %
S | consommation électrique [W]*5*7 | Puissance max. 61 [ Puissance max. 89 [ Puissance max. 116 [ Puissance max. 116
2a Type*6 Frein a manque de courant
55| Effort de maintien [N] 20 | 59 [ 118 [ 20 | 59 [123 [ 147 [ 39 | 98 [ 157 [ 196 | 44 | 44 [ 245 [ 392
8 § Consommation électrique [W]*7 2.9 5 5
88| Tension d'alimentation I\ 24 VDC =10 %

Veuillez contacter SMC pour les courses non standard, qui sont fabriquées sur commande.
La charge max. a une vitesse d'accélération et de décélération de 3000 mm/s2.
La charge varie en fonction de la vitesse et de I'accélération. Contactez SMC pour plus de détails.

%
[\

En outre, si la longueur du céble dépasse 5 m, la vitesse et la charge indiquées dans le "graphique de vitesse et de charge" peuvent diminuer de 10 %

pour chaque augmentation de 5 metres.
*3 Valeur de référence pour la correction des erreurs en fonctionnement réciproque
#4

le sens perpendiculaire au pas de vis. (Le test a été réalisé avec l'actionneur en condition initiale.)

Résistance aux chocs : aucun dysfonctionnement ne s'est produit lorsque I'actionneur a été soumis au test de chocs a la fois dans le sens axial et dans

Résistance aux vibrations : Aucun dysfonctionnement lorsque soumis au test entre 45 et 2000 Hz. Le test & été effectué a la fois dans un sens axial et

dans un sens perpendiculaire au pas de vis. (Le test a été réalisé avec I'actionneur en condition initiale.)
Indique la consommation électrique max. pendant le fonctionnement

Cette valeur peut étre utilisée pour la sélection de I'alimentation électrique.

Avec verrouillage uniqguement

Pour un actionneur avec verrouillage, ajoutez la consommation électrique du verrouillage.

*5

*6
*7

O
2
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@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate |

série EQFS[_H

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Masse
Moteur en ligne
Série EQFS16
Course [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Masse du produit [kg] | 0.85 | 0.92 | 1.00 | 1.07 | 1.15| 1.22 | 1.30 | 1.37 | 1.45 | 1.52
Masse supplémentaire avec frein [kg] 0.19
Série EQFS25
Course [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
Masse du produit [kg] | 1.77 | 1.91 [ 2.05|2.19 | 2.33 | 2.47 | 2.61 | 2.75|2.89 | 3.03 | 3.17 | 3.31 | 3.45 | 3.59 | 3.73 | 3.87
Masse supplémentaire avec frein [kg] 0.31
Série EQFS32
Course [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 |1000
Masse du produit [kg] | 3.12 | 3.32 [ 3.52 | 3.72 | 3.92 | 4.12 | 4.32 | 452 | 4.72 | 492 | 5,12 | 5.32 | 5.52 | 5.72 | 5.92 | 6.12 | 6.32 | 6.52 | 6.72 | 6.92
Masse supplémentaire avec frein [kg] 0.58
Série EQFS40
Course [mm] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 | 1100 | 1200
Masse du produit [kg] | 4.99 | 5.27 | 5.55 | 5.83 | 6.11 | 6.39 | 6.77 | 6.95 | 7.23 | 7.51 | 7.79 | 8.07 | 8.35 | 8.63 | 8.91 | 9.19 | 9.47 | 9.75 | 10.31 | 10.87
Masse supplémentaire avec frein [kg] 0.60
Moteur paralléle c6té droit/gauche*’
Série EQFS16}
Course [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Masse du produit [kg] | 0.85 | 0.92 | 1.00 | 1.07 | 1.15| 1.22 | 1.30 | 1.37 | 1.45 | 1.52
Masse supplémentaire avec frein [kg] 0.19
Série EQFS25}
Course [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
Masse du produit [kg] | 1.75| 1.89 [ 2.03 | 2.17 | 2.31 | 2.45|2.59 | 2.73 | 2.87 | 3.01 | 3.15 | 3.29 | 3.43 | 3.57 | 3.71 | 3.85
Masse supplémentaire avec frein [kg] 0.31
Série EQFS32}
Course [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 |1000
Masse du produit [kg] | 3.09 | 3.29 | 3.49 | 3.69 | 3.89 | 4.09 | 4.29 | 4.49 | 4.69 | 4.89 | 5.09 | 5.29 | 5.49 | 5.69 | 5.89 | 6.09 | 6.29 | 6.49 | 6.69 | 6.89
Masse supplémentaire avec frein [kg] 0.58
Série EQFS40f
Course [mm] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 | 1100 | 1200
Masse du produit [kg] | 5.15 | 5.43 | 5.71 | 5.99 | 6.27 | 6.55 | 6.93 | 7.11 | 7.39 | 7.67 | 7.95 | 8.23 | 8.51 | 8.79 | 9.07 | 9.35 | 9.63 | 9.91 | 10.47 | 11.03
Masse supplémentaire avec frein [kg] 0.60

+1 Le masse du produit sur la table inclut la masse de I'entretoise de table.

Masse de I'entretoise de table [a]
EQFS16} 5
EQFS25} 95
EQFS32} 125
EQFS40} 30
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Construction

@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate |

Contrdleur intégré/Modele guidé Série EQFSDH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

/®@

-

Moteur en ligne

2

© @

}

L

]

Nomenclature

Nomenclature (paralléle c6té droit/gauche uniquement)

N° Description Matériaux Note N° Description Matériaux Note

1 [Corps Alliage d'aluminium Anodisé 24 | Plaque de retour Alliage d'aluminium | Revétement
2 | Guide de rail — 25 | Plague de recouvrement | Alliage d'aluminium Anodisé

3 |Bloc de vis a billes — 26 | Entretoise de table Alliage d'aluminium Anodisé

4 |Table Alliage d'aluminium Anodisé 27 | Courroie —

5 |Plaque d'obturation Alliage d'aluminium Anodisé

6 | Support de bande externe | Résine synthétique Piéces de rechange (paralléle c6té droit/gauche

7 |Boitier A Moulage en aluminium | Revétement uniquement)/Courroie

8 |Boitier B Moulage en aluminium | Revétement

9 |Butée de guidage Alliage d'aluminium N° Taille Référence

10 | Adaptateur de moteur | Alliage d'aluminium| Revétement 16 LE-D-6-5

11_| Moyeu/poulie vis Alliage d'aluminium 27 25 LE-D-15-1

12 | Moyeu/poulie moteur | Alliage d'aluminium 32 LE-D-19-1

13 | Capot du moteur Alliage d'aluminium Anodisé 40 LE-D-19-2

14 | Fond avant Alliage d'aluminium Anodisé

15 | Moteur - Piéces de rechange/kit de lubrification

16 | Connecteur - Partie appliquée Référence
17 | Butée de bande Acier inoxydable Vis a billes

18 | Bande externe Acier inoxydable Guide de rail

19 | Joint aimant - : Bande externe GR-S-010 (10 G)
20 | Guidage - Course de 201 mm min. (Lorsque « sans » est sélectionné pour I'application GR-S-020 (20 G)
21 | Guidage - de graisse, la graisse est appliquée uniquement

22 | Aimant - sur le coté arriére.)

23 | Arbre a galet Acier inoxydable |Sans application de graisse

O
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@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate )

série EQFS[H

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : Moteur en ligne

EQFS1 6H # Le dessin montre le EQFS16D3H (Direction du capot moteur: coté supérieur).
B + course 8
D x 100 (= E) E Espace nécessaire : K
100
3 H7 (+0019) prof. 36
nx@35 (279
3 il n
=S !
@ 8 3 H (+99%5 prof. 3+6 =
O 3 H9 (+g.025)prof_ 346
G H Cable/Vue de montage du
connecteur a angle droit 7
L + course Espace nécessaire : J
Connecteur de communi- 71 37 A + course (distance de déplacement de la table)? 37 127 (16)
calion (M12)%8 (40 o | 40
amwWe P (40) - (40) P
s Extrémité opposée  Extrémité origine*3 =
~ 3) [Extrémité originel"*  [Extrémité opposée]*4 3)
Connecteur E/S D NY | o & T !! /;
parallele (M12) Q 2 2 3 il ;//
Connecteur d'alimenta-
tion électrique (M12) ol v
(=} Q|
24.6 ol <
(72) M4 x 0.7
@ 3 H9 (*39%5)prof. 3 50 prof. taraudage 7
Plan de référence du montage du 4xM4x0.7 24 (borne F.G.)
corps (plage de dimensions B)i: prof. taraudage 6.4 12 Rainure du détecteur*s
- = = [ J ‘F] (1 rang par c6té)
— 5
<[&[2
3 3 HO (*3:929) prof. 3

Position de montage du moteur: Direction du capot moteur (céble a angle droit)

Surface de |

NN L —  montage
= 0,{‘&‘ =~

52.8

Espace nécessaire*” [mm]
Type de connecteur du céble J K
Droit 115 115
Angle droit 50%9 25

*9 Prévoir un espace de 100 mm ou plus pour
connecter le cable de communication pour la
configuration du contréleur.

=1 Pour monter I'actionneur en utilisant le plan de référence de montage du corps, réglez la hauteur de la surface opposée ou de la goupille a 3 mm min.

(Longueur recommandée : 5 mm)

En outre, sachez que des surfaces autres que le plan de référence de montage du corps (plage de dimensions B) peuvent [égérement dépasser du plan
de référence de montage du corps. Veillez & prévoir un dégagement de 1 mm ou plus pour éviter toute interférence avec les piéces, les installations, etc.

%2 Distance de déplacement de la table selon les instructions de déplacement.

Veillez a ce que les piéces montées sur la table ne génent pas les autres piéces et les équipements autour de la table.

%3 Indique la position d'origine par défaut d'usine (0 mm)
#4 [ ] se référe au moment ou la référence du sens de rotation est modifiée.
=5 Le détecteur applicable (D-M9[J) doit étre commandé séparément.

#6 Lors de I'utilisation des trous de positionnement sur le fond, utiliser soit le cété du corps, soit le coté du boitier.

%7 L'espace nécessaire pour connecter les différents cables et assembler le produit.
Tenez compte de cet espace pour la manipulation des cables.

%8 Un bouchon anti-poussiére femelle est fourni avec le connecteur de communication de paramétrage (M12).

Dimensions [mm]
L
Course [mm] Sans Avec A B n D E F G H
verrouillage | verrouillage

50 15 25
100, 150 4 B B 80
200, 250 6 2 200 180

300, 350 214 278 6 80 8 3 300 40 280 50
400, 450 10 4 400 380
500 12 5 500 480
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e Actuator [Mlse en ceuvre |mmed|ate

Contrdleur intégré/Modele guidé Série EQFSD H
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : Moteur en ligne

6.5

EQFS25H
B + course
Dx 120 (=E) F| 10
120 3 Ho (*3%%%) prof. 3
nxQ@4.5
g ; - - - - ) ?h'
I <
0 8 3 H9 (*39%%) prof. 3
@ 3 HO (*5:9%5) prof. 3
G .H
L + course (16)
10 | (52) A+ course (distance de déplacement de latable)2 52 1584 (avec verrouilage :1984)
Conrlmeitleur :;1 ;org- (56)[54]4 54[(56)]*4
munication *
(M12) Extrémité opposée  Extrémité origine™
(@24 [Extrémité oigine]** ~ [Extrémité opposée]*/ |l 27(4)]+4
[
® 9 N T——h——T"" *
Connecteur d'alimenta- )
tion électrique (M 12) © mT ooT
2 0| ¥
27.8 15 @
Connecteur E/S paralléle (M12)
__ Espace nécessaire : K (102)
[ @3 H9 (+0.025) prof. 3 64
o Plan de référence du montage du 4xM5x%0.8 <_>45
corps (plage de dimensions B)*1 prof. taraudage 8.5 225
o
- - - - (3]
Cable/Vue de montage - - - - ] |1
du connecteur a angle [ .
droit*5 OT )
0 ® 3 H9 (+g.025) prof_ 3
Espace nécessaire*s [mm]
Type de connecteur du cable J K
Droit . 11? #7 Prévoir un espace de 100 mm ou plus pour connecter le cable
Angle droit 50%7 25 de communication pour la configuration du contréleur.

58

Rainure du dé-
tecteur*®

38

1 rang par c6té)

24

M4 x 0.7
prof. taraudage 7
(borne F.G.)

|(66.6)

1 Pour monter l'actionneur en utilisant le plan de référence de montage du corps, réglez la hauteur de la surface opposée ou de la goupille @ 3 mm min.

(Longueur recommandée : 5 mm)

En outre, sachez que des surfaces autres que le plan de référence de montage du corps (plage de dimensions B) peuvent Iégerement dépasser du plan
de référence de montage du corps. Veillez a prévoir un dégagement de 1 mm ou plus pour éviter toute interférence avec les piéces, les installations, etc.

«2 Distance de déplacement de la table selon les instructions de déplacement.

Veillez a ce que les piéces montées sur la table ne génent pas les autres piéces et les équipements autour de la table.

%3 Indique la position d'origine par défaut d'usine (0 mm)
#4 [ ] se référe au moment ou la référence du sens de rotation est modifiée.
x5 L'espace nécessaire pour connecter les différents cables et assembler le produit.
Tenez compte de cet espace pour la manipulation des cables.
6 Un bouchon anti-poussiere femelle est fourni avec le connecteur de communication de paramétrage (M12).
# Le détecteur applicable (D-M9LJ) doit étre commandé séparément.
# Lors de ['utilisation des trous de positionnement sur le fond, utiliser soit le c6té du corps, soit le c6té du boitier.

Dimensions [mm]
Course [mm] - L : A B n D E F G H
Sans verrouillage | Avec verrouillage
50 20 30
100, 150 4 B B 100
200, 250 6 2 240 220
300, 350, 400 8 3 360 340
450, 500 278.4 s18.4 6 10 10 4 480 35 460 45
550, 600, 650 12 5 600 580
700, 750 14 6 720 700
800 16 7 840 820
22
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@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate )

série EQFS[H

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : Moteur en ligne

EQFS32H

B + course
D x 150 (= E) 15| 15
150 5 Hg (*5:9%0) prof. 5
nxJd55
5 : : — [
” ‘ ] o
o
© 5 H9 (*39%) prof. 5
10 @ 5 H9 (*3%%°) prof. 5 . .
G 05 Option du moteur : avec verrouillage
L + course _(16)
Connecteur de commu- 10 (62) A + course (distance de déplacement de la table)2 g2 1749 (avec verrouilage: 219.9)
nication (M12)*7 (66)[64]*4 Course 64[(66)* (70)
Extrémité opposée Extrémité origine*3 / 48
(#)[27%4|| \[Exrémité rigine]¢ ~ [Extrémité opposée]*4 2[(4)]4
‘ o e
P | N
S Y N V Y i 1 ®
Connecteur ‘ e i ;
<
d'alimentation ?‘O I P 3 o1 2
électrique (M12) @
o @ofa
278 N Rainure du détecteur S 75 Ma x 0.7
: : x 0.
1 rang par c6té)*5
. (1 rang par coté) prof. taraudage 8
Connecteur E/S paralléle (M12) (borne F.G.)
(122)
O 5 H9 (+o.oso) prof. 5 70
Espace nécessaire : K Plan de référence du montage *d1u AxMBX1.0 42
corps (plage de dimensions B) \ prof. taraudage 12.2 21
<
N v - -4 - <

Cable/Vue de montage
du connecteur a angle

o
©

]
[19)

A -

5H9 (+8.030) pI’Of. 5

droit«6
Espace nécessaire*t [mm]
Type de connecteur du cable J K
Droit - ! 15; 8 Prévoir un espace de 100 mm ou plus pour connecter le cable
Angle droit 50° 20 de communication pour la configuration du contréleur.

1 Pour monter I'actionneur en utilisant le plan de référence de montage du corps, réglez la hauteur de la surface opposée ou de la goupille @ 3 mm min.

(Longueur recommandée : 5 mm)

En outre, sachez que des surfaces autres que le plan de référence de montage du corps (plage de dimensions B) peuvent légérement dépasser du plan
de référence de montage du corps. Veillez & prévoir un dégagement de 1 mm ou plus pour éviter toute interférence avec les piéces, les installations, etc.
%2 Distance de déplacement de la table selon les instructions de déplacement.
Veillez a ce que les piéces montées sur la table ne génent pas les autres piéces et les équipements autour de la table.

#3 Indique la position d'origine par défaut d'usine (0 mm)

+4 [] se réfere au moment ou la référence du sens de rotation est modifiée.

«5 Le détecteur applicable (D-M9LJ) doit étre comman-
dé séparément.
6 L'espace nécessaire pour connecter les différents
cables et assembler le produit.
Tenez compte de cet espace pour la manipulation des
cables.
x7 Un bouchon anti-poussiére femelle est fourni avec le
connecteur de communication de paramétrage (M12).
* Un support de fixation (BMY3-016) est nécessaire pour
fixer les détecteurs. A commander séparément.
* Lors de I'utilisation des trous de positionnement sur
le fond, utiliser soit le c6té du corps, soit le coté du
boitier.

23

Dimensions [mm]
Course [mm] : L : A B n D E G
Sans verrouillage | Avec verrouilage
50, 100, 150 4 - — 130
200, 250, 300 6 2 300 280
350, 400, 450 8 3 450 430
500, 550, 600 314.9 359.9 6 130 10 4 600 580
650, 700, 750 12 5 750 730
800, 850, 900 14 6 900 880
950, 1000 16 7 1050 | 1030
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e Actuator [Mlse en ceuvre |mmed|ate

Contrdleur intégré/Modele guidé Série EQFSD H
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : Moteur en ligne

EQFS40H B + course
D x 150 (=E) 60 15
150
NxQ06.6 6 H9 (*39%) prof. 6
~
~I
~ 6 H9 (*g'°3°)pl‘0f. 6
1111l @ 6 H9 (*3°)prof. 6
G 70
L + course (16)
13 (86) A + course (distance de déplacement de la table) 2 86 175.8 (avec verrouillage: 220.8)
Connecteur de communication (M12) *6 (90)[88]"4 Course 90[(88)]*4
R Extrémité opposée  Extrémité origine*3 / (90)
Connecteur E/S paraliéle (M12) iz \Extenitorgne¢  [Extemit oppostelt/ | s o1
o o —
o T | i w ||
D I J o H 8
© . F =
8 8,

53.8

y, r
22(393| — _ ) ' ‘
g Rainure du détecteur 5
(1 rang par coté) M4 x 0.7

Connecteur d'alimentation électrique (M12) prof. taraudage 8

(borne F.G.)
(170)
@ 6 H9 (*3°%) prof. 7 106
Plan de référence du montage du 4xM8x1.25 60
corps (plage de dimensions B)*! prof. taraudage 13 30
(oo}
- - - i - T e}
[ [:) A, ~
ﬁ ST Céble/Vue de montage
- - - - - - - du connecteur a angle
o o | || droit:5

74

™~ 6 Ho (90%0) prof. 7

Espace nécessaire : K
| —

Espace nécessaire*s [mm]
Type de connecteur du cable J K
#7 Prévoir un espace de 100 mm ou plus pour connecter le Sl . 115 -
cable de communication pour la configuration du contréleur. Angle droit 50*7 20

1 Pour monter I'actionneur en utilisant le plan de référence de montage du corps, réglez la hauteur de la surface opposée ou de la goupille @ 3 mm min.
(Longueur recommandée : 5 mm)
En outre, sachez que des surfaces autres que le plan de référence de montage du corps (plage de dimensions B) peuvent légérement dépasser du plan
de référence de montage du corps. Veillez & prévoir un dégagement de 1 mm ou plus pour éviter toute interférence avec les piéces, les installations, etc.
%2 Distance de déplacement de la table selon les instructions de déplacement.
Veillez a ce que les piéces montées sur la table ne génent pas les autres piéces et les équipements autour de la table.
#3 Indique la position d'origine par défaut d'usine (0 mm)
+4 [] se réfere au moment ou la référence du sens de rotation est modifiée.
5 L'espace nécessaire pour connecter les différents

cables et assembler le produit. Dimensions [mm]
Tenez compte de cet espace pour la manipulation L
des cables. Gl il Sans verrouilage | Avec verrouillage A B il D E G
#6 Un bouchon anti-poussiéere femelle est fourni avec le 150 4 — — 130
conpecteur de communication de pargnlétrage (M12). 200, 250, 300 3 > 300 280
#* Lg dgtectgur applicable (D-M9[J) doit étre comman- 350, 400, 450 8 3 250 230
dé separément. 500, 550, 600 10 4 600 | 580
* Un support de fixation (BMY3-016) est nécessaire pour 650‘ 700’ 750 366.8 411.8 6 178 1 5 750 730
fixer les détecteurs. A commander séparément. J 2
* Lors de ['utilisation des trous de positionnement sur 800, 850, 900 14 6 900 880
le fond, utiliser soit le coté du corps, soit le coté du 950, 1000 16 7 1050 | 1030
boitier. 1100, 1200 18 8 1200 | 1180
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@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate )

série EQFS[H

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : moteur paralléle cété droit/gauche

[ Position de montage du moteur: R |

EQFS16RH
B + course
D x 100 (= E)
100 F 8
+0.025 f %6
Nx 035 3 H9 (*592%)prof. 3
3 by
i — <t [Position de montage du moteur :|Position de montage du moteur :
© 8. 3 HO (+29%) prof. 3+6 paralléle au coté gauche paralléle au coté droit
— 140.3 140.3
ﬂ“ ‘ ® o P o d @ ()
i <] By e o | By <
G H '
L + course
71 37 A + course (distance de déplacement de latable)? 37 (30.7)
Course (40)
Extrémité opposée Extrélmitlé’origine*'3 e
=\ [Extrémité origine]¢ ~ [Extrémité opposée]e-yi<= (95.8) 40_ Rainure du détecteur
Entretoise de table*7 13.8 | 27 23 27.6| (1rang par coté)™
i | o G‘
i aet | Smt
g ol - Connecteur de communication (M12)9 J © L
8l . Q
Connecteur E/S parallele (M12) 5.5 ||
Connecteur d'alimentation lectrique (M12) M4 x 0.7 prof. taraudage 7
(borne F.G.)
@ 3 Ho (*3.925) prof. 4 Espacenécesse 8 110 &)
(Profondeur de lamage 1) (16) | Mecveroulege: 17
4xM5x0.7 a
prof. taraudage 7.4
Plan de référence du (Profondeur de lamage 1) W
montage du corps (plage \”._\<\_A | ®
de dimensions B)*! S g
\ . ) . . N —
0 |
< It
> 2
® @ 12
3 Ho (*39%%) prof. 4
Espace nécessaire*8 24/ | |(Profondeur de lamage 12)
Type de connecteur du cable J 44553
Droit 115 (72)

# Le connecteur a angle droit ne peut pas étre utilisé.

=1 Pour monter I'actionneur en utilisant le plan de référence de montage du corps, réglez la hauteur de la surface opposée ou de la goupille a 3 mm min.

*2

#3
x4
#5
6
*7
%8

*9

(Longueur recommandée : 5 mm)

En outre, sachez que des surfaces autres que le plan de référence de montage du corps (plage de dimensions B) peuvent Iégerement dépasser du
plan de référence de montage du corps. Veillez a prévoir un dégagement de 1 mm ou plus pour éviter toute interférence avec les piéces, les installa-

tions, etc.

Distance de déplacement de la table selon les instructions de déplacement.
Veillez a ce que les piéces montées sur la table ne génent pas les autres piéces et les équipements autour de la table.

Indique la position d'origine par défaut d'usine (0 mm)

[]1se référe au moment ou la référence du sens de rotation est modifiée.

Le détecteur applicable (D-M9[J) doit é&tre commandé séparément.

Lors de I'utilisation des trous de positionnement sur le fond, utiliser soit le cété du corps, soit le c6té du boitier.
L'entretoise de table est livrée avec le produit, mais n'est pas assemblée.
L'espace nécessaire pour connecter les différents cables et assembler le produit.

Tenez compte de cet espace pour la manipulation des cables.

Un bouchon anti-poussiere femelle est fourni avec le connecteur de communication de paramétrage (M12).
Dimensions [mm]
Course [mm] L A B n D E G H
50 15 25
100, 150 4 B B 80
200, 250 6 2 200 180
300, 350 " 6 %0 8 3 300 40 280 50
400, 450 10 4 400 380
500 12 5 500 480

25
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e Actuator [Mlse en ceuvre |mmed|ate

Contrdleur intégré/Modele guidé Série EQFSD H
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : moteur paralléle cété droit/gauche

EQFS25RH
B + course 10
D x 120 (=E) F
120 3 H9 (*3:92%) prof. 3+8
nx@g45
© - - - - oy
¥ ; }
0 3 H9 (*3%) prof. 38
@ 3 H9 ("5°*°) prof. 38
G H
L + course Rainure du détecteur
10 (52) A + course (distance de déplacement de la table)? 52 39.4 (1 rang par coté)*?
(56)[54]*4 Course 54[(56)]*4 Connecteur E/S paralléle (M12)
Extrémité opposée  Extrémité origine*® / Connecteur de communication (M12)+6 58
(4)(2)*4||  \[Eemit orgine]**  [Exrémité opposee]*, |2 Connecteur d'alimentation électrique (M12) (55-3)_\ 38
|
ot—h——t [ D] o =
NE —
© - 5
LO'T gT & ‘ Entretoise de table*® © 2| Mo
3 M4 x0.7 86 /6 ||€
@ 3 H (*39%%) prof. 15 prof. taraudage 8
(Profondeur de lamage 12) ‘Espace nécessaire : J*5 1325 @) (borne F.G.)
(16) (Con bloqueo 172.5)

» ~ Position de montage du moteur :| Position de montage du moteur :
Plan de référence du 4xM5x0.8 | paralléle au c6té gauche paralléle au c6té droit
montage du corps (plage prof. taraudage 20.5 (Profon- | \
de dimensions B)*1 deur de lamage 12) \ 128.5 128.5

\ ESTRF 0
— J @) ® @)
— B sI g ol s
é# —] ® 9 (] L)
o %)
© s 225 5 -
: (4925 prot. 15 Espace nécessaire*> [mm]
3 H9 "y rof.
pa (Prof d° p lp 1) Type de connecteur du cable J
rofondeur de lamage -
Droit 115
64
% Le connecteur a angle droit ne
(102) > - <
peut pas étre utilisé.

1 Pour monter l'actionneur en utilisant le plan de référence de montage du corps, réglez la hauteur de la surface opposée ou de la goupille a 3 mm min.
(Longueur recommandée : 5 mm)
En outre, sachez que des surfaces autres que le plan de référence de montage du corps (plage de dimensions B) peuvent Iégerement dépasser du plan
de référence de montage du corps. Veillez a prévoir un dégagement de 1 mm ou plus pour éviter toute interférence avec les pieces, les installations, etc.

#2

%3
%4
5

Tenez compte de cet espace pour la manipulation des cables.

*6
w7
*8
*9

Distance de déplacement de la table selon les instructions de déplacement.
Veillez a ce que les pieces montées sur la table ne génent pas les autres piéces et les équipements autour de la table.
Indique la position d'origine par défaut d'usine (0 mm)
[ ] se référe au moment ou la référence du sens de rotation est modifiée.
L'espace nécessaire pour connecter les différents cables et assembler le produit.

Un bouchon anti-poussiére femelle est fourni avec le connecteur de communication de paramétrage (M12).
Le détecteur applicable (D-M9J) doit étre commandé séparément.
Lors de I'utilisation des trous de positionnement sur le fond, utiliser soit le cété du corps, soit le c6té du boitier.
L'entretoise de table est livrée avec le produit, mais n'est pas assemblée.

Dimensions [mm]
Course [mm] L A B n D E F G H
50 20 30
100, 150 4 B B 100
200, 250 6 2 240 220
300, 350, 400 8 3 360 340
450, 500 1594 6 10 5 4 480 35 460 45
550, 600, 650 12 5 600 580
700, 750 14 6 720 700
800 16 7 840 820
26
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@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate )

série EQFS[H

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : moteur paralléle cété droit/gauche

EQFS32RH
B
D x 150 (= E) 15 15
150 5 H9 (*3°%) prof. 5+8
nxJd5.5
©
; ; B ; : .
D 4 D
*
10
L + course
10 62 A + course (distance de déplacement de la table)*2 62 _ 556 Connecteur E/S parallgle (M12)
(66)[64]* Course 641(66)]*
Extrémité opposée  Extrémité origine*3 / Connecteur de communication (M12)*7 (83.5) 70
4)[2]*4 || \[Exrémité origine]** ~ [Extrémité opposse]*4 +4
()L» - [Exvemit rgne] [Exrémité opposee] »«M Connecteur d'alimentation électrique (M12) 48
— i o
S T V[T — i ~ R
ol = ! Ry
3V ~
| | STLr® 3
Rainure du détecteur / o3 N 2| 2
1 6té)*d N 286
(1 rang par coté) Entretoise de table*? M4 x 0.7 prof. taraudage 8 7.5
@ 5 H9 (*3°%) prof. 17 (borne F.G.)
(Profondeur de lamage 12) £ ccossaire: J#6
Space necessalre 1315 @ Position de montage du moteur :|Position de montage du moteur :
(Avec frein 1765 paralléle au cdté gauche paralléle au coté droit
Plan de référence du 4xM6x1.0 N =~ 156.8 156.8
montage du corps (plage  prof. taraudage 24 (Pro- \\
de dimensions B)*! fondeur de lamage 12) "y Y o r— 1 _
‘ - m (@ @) (@ o)
— | 5§ |3 s
e L J | :
<
£
¥ Espace nécessaire*¢
| 5H9 (+8.030) prof. 17 [mm]
(Profondeur de lamage 12) Type de connecteur du cable J
Droit 115

# Le connecteur a angle droit ne
peut pas étre utilisé.

=1 Pour monter l'actionneur en utilisant le plan de référence de montage du corps, réglez la hauteur de la surface opposée ou de la goupille @ 3 mm min.
(Longueur recommandée : 5 mm)
En outre, sachez que des surfaces autres que le plan de référence de montage du corps (plage de dimensions B) peuvent Iégerement dépasser du plan
de référence de montage du corps. Veillez a prévoir un dégagement de 1 mm ou plus pour éviter toute interférence avec les pieces, les installations, etc.

*2

Distance de déplacement de la table selon les instructions de déplacement.

Veillez a ce que les pieces montées sur la table ne génent pas les autres pieces et les équipements autour de la table.

*3
4
#5
*6

*7
%8
*9

Indique la position d'origine par défaut d'usine (0 mm)
[ ] se référe au moment ou la référence du sens de rotation est modifiée.

Le détecteur applicable (D-M9LJ) doit étre commandé séparément.

L'espace nécessaire pour connecter les différents cables et assembler le produit.
Tenez compte de cet espace pour la manipulation des cables.

Un bouchon anti-poussiére femelle est fourni avec le connecteur de communication de paramétrage (M12).
Lors de I'utilisation des trous de positionnement sur le fond, utiliser soit le c6té du corps, soit le cété du boitier.
L'entretoise de table est livrée avec le produit, mais n'est pas assemblée.

# Un support de fixation (BMY3-016) est nécessaire pour fixer les détecteurs. A commander séparément.

27

Dimensions [mm]
Course [mm] L A B n D E G
50, 100, 150 4 — — 130
200, 250, 300 6 2 300 280
350, 400, 450 8 3 450 430
500, 550, 600 195.6 6 130 10 4 600 580
650, 700, 750 12 5 750 730
800, 850, 900 14 6 900 880
950, 1000 16 7 1050 | 1030
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€-Actuator

[Mlse en ceuvre |mmed|ate

Contrdleur intégré/Modele guidé Série EQFSD H
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : moteur paralléle cété droit/gauche

EQFS40RH
B + course
D x 150 (=E) 60 15
150 6 HO (+g.030)
nxQJ6.6 prof. 68
© Position de montage du moteur : | Position de montage du moteur :
~ ) ) ) ) : - paralléle au c6té gauche paralléle au c6té droit
~ 6 Ho (129%9) prof. 6% 184.5 184.5
5. @ 6 HI (*39%°) prof. 68 s s O .
o < < | o
~| © O N~
©| © ©| ©
G 70 ° ° ° e
L + course
13 (86) A+ course (distance de déplacement de la table)2 86 Connecteur E/S paraliéle (M12)
(90)[88]*4 Course 90[(88)]*4
Extrémité opposée  Extrémite origine* / Connecteur de communication (M12)*6 90
(4)[2]*4 [Extrémité origine]** ~ [Extrémité opposée]* 2[(4)]*4 (89.8) 61
I i I [IEMI TR — S
= | RS o
J J Q| = ! o
/ < - I} RS # 5 <
! 4
. , ol gl 2 9 2|\ of
Rainure du détecteur 0 | 289 8 M4 x 0.7
(1 rang par coté)*7 Entretoise de table*® prof. taraudage 8
Connecteur dalimentation lectrique (M12) (borne F.G.)

@ 6 H (*3°%°) prof. 8.5

(Profondeur de lamage 1.5)

Plan de référence du

montage du corps (plage 4% M6x1.0
prof. taraudage 24 (Profondeur de lamage 1. 5)

de dimensions B)*

Espace nécessaire : J*5

139.5

2) Option du moteur :

| ue T

(Avec frein 184.5)

avec verrouillage

n
- - — <
b ?2
(@} @
- . - - - [s]
n
lg .
[ =] (<) T
< ~
. ; NS 6 H9 (+0.030) pl’Of. 85
#5 0
Espace nécessaire™ [mm) 30 (Profondeur de lamage 1.5)
Type de connecteur du cable J BT
Droit 115 106
# Le connecteur a angle droit ne (170)

peut pas étre utilisé.

=1 Pour monter I'actionneur en utilisant le plan de référence de montage du corps, réglez la hauteur de la surface opposée ou de la goupille @ 3 mm min. (Longueur recommandée : 5 mm)
En outre, sachez que des surfaces autres que le plan de référence de montage du corps (plage de dimensions B) peuvent Iégérement dépasser du plan
de référence de montage du corps. Veillez a prévoir un dégagement de 1 mm ou plus pour éviter toute interférence avec les pieces, les installations, etc.

#2

#3
#4
5

Tenez compte de cet espace pour la manipulation des cables.

Distance de déplacement de la table selon les instructions de déplacement.

Veillez a ce que les pieces montées sur la table ne génent pas les autres piéces et les équipements autour de la table.
Indique la position d'origine par défaut d'usine (0 mm)
[ ] se référe au moment ou la référence du sens de rotation est modifiée.
L'espace nécessaire pour connecter les différents cables et assembler le produit.

6 Un bouchon anti-poussiere femelle est fourni avec le connecteur de communication de paramétrage (M12).
«7 Le détecteur applicable (D-M90J) doit étre commandé séparément.
+8 Lors de |'utilisation des trous de positionnement sur le fond, utiliser soit le c6té du corps, soit le c6té du boitier.
%9 L'entretoise de table est livrée avec le produit, mais n'est pas assemblée.
x Un support de fixation (BMY3-016) est nécessaire pour fixer les détecteurs. A commander séparément.
Dimensions [mm]
Course [mm] L A B n D E G
150 4 — - 130
200, 250, 300 6 2 300 280
350, 400, 450 8 3 450 430
500, 550, 600 10 4 600 580
650, 700, 750 256.8 6 178 12 5 750 730
800, 850, 900 14 6 900 880
950, 1000 16 7 1050 | 1030
1100, 1200 18 8 1200 | 1180
ZS\C
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Modéle guidé/Série EQFSUIH
Montage du détecteur

Position de montage correcte du détecteur
Détecteur compatible : D-M9L], D-M9LIE(V), D-M9[1W

A
Plage d'utilisation
= I = ]
B
Plage d'utilisation
= [} =i I
[mm]
Taille A B Plage d'utilisation

25 17.5 23.5 3.0
32 26.3 32.3 3.4
40 32.2 38.2 3.6

« Cette plage d'utilisation est une recommandation incluant une hystérésis, elle n'est pas forcément garantie. De grandes variations pourraient se présenter
selon I'environnement ambiant.
+ Réglez le détecteur apres avoir validé les conditions d'utilisation en réglage réel.

Montage du détecteur
EQFS16/25H EQFS32/40H

Rai d du dé Support de fixation du détecteur
ainures de montage du détecteur 5 Ref. - BMY3-016

Rainures de montage du détecteur

Couple de serrage de la vis de montage du détecteur  [N-m

Modele de détecteur Couple de serrage
D-M9CI
D-MOLCIE(V) 0.12a0.15
D-M9CIW

+ Utilisez un tournevis d'horloger de diamétre de manche de
5 a6 mm pour serrer la vis de montage du détecteur
(fournie avec le détecteur).

+ Préparez un support de fixation du détecteur (BMY3-016)
lorsque le détecteur est monté sur le EQFS32/40H.

O
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Détecteur statique
Modéle a montage direct

D-M9N/D-M9P/D-M9B

Caractéristiques du détecteur

@ Le courant de charge a 2 fils est
réduit (2.5 a 40 mA).

@ Utilisation d'un cable flexible en
standard.

i

- /

/

/A\Précaution
\ Précautions

Fixez le détecteur a l'aide de la vis
installée sur le corps du détecteur.
L'utilisation d'autres vis que celles fournies
implique un risque d'endommagement du
détecteur.

(

UK
CA

API : Automate programmable industriel

D-M9L], D-M9[IV (avec indicateur lumineux)

Modele de détecteur D-M9N | D-M9P | D-M9B
Direction de la connexion électrique En ligne

Type de cable 3 fils 2 fils
Type de sortie NPN ‘ PNP —

Charge admissible

Circuit Cl, relais, API

Relais 24 VDC, API

Tension d'alimentation

5,12, 24 VDC (4.5 4 28 V)

Consommation électrique 10 mA maxi. -
Tension d'alimentation 28 VDC maxi. ‘ - 24 VDC (10 a 28 VDC)
Courant de charge 40 mA maxi. 253440 mA
Chute de tension interne 0.8 Vmaxi. a 10 mA (2 V maxi. a 40 mA) 4 V maxi.
Courant de fuite 100 uA maxi. a 24 VDC 0.8 mA maxi.
Indicateur lumineux ON: LED rouge ON
Normes Marquage CE/UKCA, RoHS
Caractéristiques du cable résistant a I'huile
Modele de détecteur D-M9N | D-M9P | D-M9B
Gaine Dia. ext. [mm] 2.6
Isolant Nombre de fils 3 fils (marron/bleu/noir) | 2 fils (marron/bleu)
Dia. ext. [mm] 0.88
Conducteur Surlailce équiyalente [mmg 0.15
Dia. brin [mm] 0.05
Rayon de courbure min. [mm] (valeurs de référence) 17

= Consultez le « Guide de sélection des détecteurs » pour les caractéristiques communes du
détecteur statique.
+ Consultez le « Guide de sélection des détecteurs » pour les longueurs de cébles.

Masse gl
Modele de détecteur D-M9N | D-M9P D-M9B
0.5m (—) 8 7
Longueur de 1m (M) 14 13
céble 3m(L) 41 38
5m (Z) 68 63
Dimensions [mm]
D-M9L]
(o} ~
Q N
o —
5 R | e e = — =—=—= — = i@}}
L/F
6 | Position la plus sensible
Vis de montage M2.5 x 4 L
Vis de blocage rainurée (a bout plat)
Indicateur lumineux
Yo}
@ o
™l i /
Bt
22.8
30

O
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Détecteur statique normalement fermé
Modele a montage direct C € UK
cA

D-MINE(V)/D-MIPE(V)/D-M9IBE(V)

@ Le signal de sortie s'active
lorsqu'aucune force
magnétique n'est détectée.

@ Utilisable pour I'actionneur
adopté pour la série D-M9 de
détecteurs statiques (sauf
produits en exécution spéciale)

DW,‘;V ‘
ot p-WEE!
s & ///
A\ Précaution
\ Précautions \

Fixez le détecteur a l'aide de la vis
installée sur le corps du détecteur.
L'utilisation d'autres vis que celles fournies
implique un risque d'endommagement du
détecteur.

Dimensions

Consultez le site web SMC pour plus de
y e e , renseignements sur les produits se
Caractéristiques du détecteur conformant aux normes internationales.

APl : Automate programmable industrie

D-M9LIE, D-M9LIEV (avec indicateur lumineux)

Modeéle de détecteur | D-MONE |[D-MONEV| D-M9PE |D-M9PEV| D-M9BE |D-M9BEV
Direction de la connexion électrique | En ligne | Perpendiculaire| En ligne | Perpendiculaire| En ligne | Perpendiculaire
Type de cable 3 fils 2 fils

Type de sortie NPN | PNP -

Charge admissible Circuit Cl, relais, API Relais 24 VDC, API
Tension d'alimentation 5,12,24 VDC (4.5a28 V) —
Consommation électrique 10 mA maxi. -

Tension d'alimentation 28 VDC maxi. | — 24 VDC (10 a 28 VDC)
Courant de charge 40 mA maxi. 25a40mA

Chute de tension interne 0.8 V. maxi. a 10 mA (2 V maxi. a 40 mA) 4V maxi.
Courant de fuite 100 wA maxi. a 24 VDC 0.8 mA maxi.
Indicateur lumineux ON: LED rouge ON

Normes Marquage CE/UKCA, RoHS

Caractéristiques du cable résistant a I'huile

Modéle de détecteur D-MONE(V) | D-M9PE(V) | D-M9BE(V)
Gaine Dia. ext. [mm] 2.6
Isolant Nombre de fils 3 fils (marron/bleu/noir) | 2 fils (marron/bleu)
Dia. ext. [mm] 0.88
Conducteur Surf?ce équiYaIente [mm?] 0.15
Dia. brin [mm] 0.05
Rayon de courbure min. [mm] (valeurs de référence) 17

# Consultez le « Guide de sélection des détecteurs » pour les caractéristiques communes du
détecteur statique.
= Consultez le « Guide de sélection des détecteurs » pour les longueurs de cables.

Masse (]
Modele de détecteur D-MONE(V) | D-M9PE(V) D-M9BE(V)
0.5m (=) 8 7
Longueur de 1 m (M)*! 14 13
céble 3m (L) 41 38
5m (Z)*1 68 63

#1 Les options de 1 m et 5 m sont produites a la réception de la commande.

[mm]

D-MOLIE

Position la plus sensible

Vis de montage M2.5 x 4 L

©
[aV)
—
P — = S S &}
6

Vis de blocage rainurée (a bout plat)

Indicateur lumineux

L/

3.95
2.8

D-MOLIEV

BN
6

Position la plus sensible

Vis de montage M2.5 x4 L Indicateur lumineux
Vis de blocage rainurée
2 7.5 0.3

2.6

1@<
15.9
19.5

500 (1000) (3000) (5000)

2.8
4.6

Gt —— 35—

22.8
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Détecteur statique a visualisation bicolore
Modele a montage direct

(

UK

D-MONW/D-M9PW/D-M9BW -

Consultez le site web SMC pour plus de

@ Le courant de charge a 2 fils
est réduit (2.5 a 40 mA).

@ Utilisation d'un cable flexible en
standard.

@ La plage de fonctionnement
optimale peut étre déterminée
par la couleur de la visualisation.
(rouge —Verte— Rouge)

eesS v
/N\Précaution

\ Précautions

Fixez le détecteur a l'aide de la vis installée
sur le corps du détecteur. L'utilisation
d'autres vis que celles fournies implique un
risque d'endommagement du détecteur.

Caractéristiques du détecteur

renseignements sur les produits se

conformant aux normes internationales.

API : Automate programmable industriel

D-M9[1W, D-M9[IWV (avec indicateur lumineux)

Modele de détecteur D-M9NW | D-M9PW | D-M9BW
Direction de la connexion électrique En ligne

Type de cable 3 fils 2 fils
Type de sortie NPN | PNP —

Charge admissible

Circuit Cl, relais, API

Relais 24 VDC, API

Tension d'alimentation

5,12, 24 VDC (4.5 428 V)

Consommation électrique 10 mA maxi. —

Tension d'alimentation 28 VDC maxi. | — 24 VDC (10 a 28 VDC)
Courant de charge 40 mA maxi. 253440 mA
Chute de tension interne 0.8 Vmaxi. a 10 mA (2 V maxi. a 40 mA) 4V maxi.
Courant de fuite 100 uA maxi. a 24 VDC 0.8 mA maxi.

Indicateur lumineux

Plage d'utilisation LED rouge activée.
Plage d'utilisation optimale : .......... LED verte activée.

Normes

Marquage CE/UKCA, RoHS

Caractéristiques du cable résistant a I'huile

Modele de détecteur D-MONW | D-M9PW | D-M9BW
Gaine Dia. ext. [mm] 2.6
Isolant Nombre de fils 3 fils (marron/bleu/noir) | 2 fils (marron/bleu)
Dia. ext. [mm] 0.88
Conducteur Surfe.lce équiyalente [mm? 0.15
Dia. brin [mm] 0.05
Rayon de courbure min. [mm] (valeurs de référence) 17

* Consultez le « Guide de sélection des détecteurs » pour les caractéristiques communes du

détecteur statique.

= Consultez le « Guide de sélection des détecteurs » pour les longueurs de cébles.

Masse

[g]
Modele de détecteur D-MONW | D-M9PW D-M9BW
0.5m (—) 8 7
Longueur de 1m (M) 14 13
céble 3m (L) 41 38
5m (Z) 68 63
Dimensions (mm]
D-M9L W
©
C\i ©
(8}
N
Position la plus sensible
Vis de montage M2.5 x 4 L
Vis de blocage rainurée (a bout plat)
0 Indicateur lumineux
D o
™l o /
,Af,
22.8
32

O
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€-Actuator

( Mise en ceuvre immeédiate JControleur intégré/Modele a tige

série EQYUIH p. 35

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

34
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e -Actuator [(viseencuvreimmédiate |Controleur intégré
Série E Q YI:l H Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Sélection du modeéle

Procédure de sélection

Procédure de sélection du contréle de positionnement

Vérifiez le rapport charge-vitesse. - Vérifiez le temps de
(Transfert vertical) cycle.

Exemple de sélection

Conditions | )
d'utilisation | ®Masse de la piéce : 10 [kg] RVitesse : 100 [mm/s] @ 25
e Accélération/décélération : 5000 [mm/s?]
20
eCourse : 200 [mm] r el
¢ Conditions de montage de la piéce : vertical vers z 15> v
(0] \\
le haut transfert vers le bas 2 40 N
- g g S
[$) XL
m Vérifiez le rapport charge-vitesse. <Graphique vitesse-charge verticale> 5 \
Sélectionnez un modeéle en fonction de la masse de la piece et de la vitesse N
Afé i i . i 0
en vous référant au graphique vitesse-charge verticale. O 100 200 3500 400 500
Exemple de sélection) Le EQY25DHB-200 peut étre temporairement sélectionné Vitesse : V [mm/s]

comme candidat possible sur la base du graphique a droite. <Graphique vitesse-charge verticale>

# Pour le transfert horizontal, un guide doit étre monté a I'extérieur de l'actionneur. (EQY25HB/moteur pas-a-pas)
Lors de la sélection du modele ciblé, reportez-vous a la charge horizontale dans les
caractéristiques techniques page 42 et aux précautions.

Vérifiez le temps de cycle.

Calculez le temps de cycle suivant la méthode ci-dessous. _ . L
Temps de cycle : %
T est obtenu par I'équation suivante. 5 a1/ \a2
C|
[T=T1+T2+T3+T4]s]| 5
[%2}
®T1:le temps d'accélération et T3 : le temps de dé- g DN Temps [s]
célération sont obtenus par I'équation suivante.
[T1=Vial[s]| [T3=Vra2][s]] T T2 |1

T2 :le temps de vitesse constante est obtenu par L : course [mm] - (conditions d'utilisation)

'equation suivante. V : vitesse [mm/s] - (conditions d'utilisation)
L-05-V-(T1+T3 al : accélération [mm/s] --- (conditions d'utilisation
( ) 1 slération [mm/s?] - (conditions d'utilisation)
T2= \Y; [s] a2 : décélération [mm/s?] - (conditions d'utilisation)

®T4 : le temps de stabilisation varie en fonction des conditions telles T1 : temps d'accélération [s] - Temps pour atteindre la vitesse de consigne
que le type d'actionneur, la charge et les données de T2 : temps de vitesse constante [s] -+ Temps durant lequel

positionnement. I'actionneur fonctionne a vitesse constante

Valeur de référence pour le temps de stabilisation : 0.15 s max. T3 : temps de décélération [s] - Temps depuis le début

La valeur suivante est utilisée pour ce calcul. du fonctionnement a vitesse constante jusqu'a l'arrét
T4 : temps de stabilisation [s] -~ Temps jusqu'a Ia fin du positionnement

Exemple de calcul)
Les valeurs T1 a T4 sont calculées comme suit.

T1 = V/a1 = 100/5000 = 0.02 [s], T3 = V/a2 = 100/5000 = 0.02 [s]
_L-05-V-(T1+T3) 200 -0.5-100 - (0.02 + 0.02)
- \Y; - 100

T2

=1.98 [s]
T4 =0.15[s]

Le temps de cycle est obtenu comme suit.
T=T1+T2+T3+T4=0.02+1.98 +0.02 +0.15=2.17 [s]

Sur la base du calcul ci-dessus, le EQY25HB-200 devrait étre sélectionné.
% ZSNC




@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate |

Sélection du modele Série E Q YD H
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Procédure de sélection

Procédure de sélection du contréle de positionnement

Vérifiez le coefficient Vérifiez la force de Vérifiez la charge
de service. poussée. latérale en bout de tige.

* Le coefficient de service est le coefficient de temps de fonctionnement sur un cycle.

Exemple de sélection

Conditions " . , y .
d'utilisation  Conditions de montage : horizontal (poussée) o Coefficient de service : 15 [%)]
®*Masse de l'accessoire : 0.2 [kg] eVitesse : 100 [mm/s]
eForce de poussée : 100 [N] eCourse : 200 [mm] N <=4

Contréle de poussée

m Vérifiez le coefficient de service.
<Tableau de conversion force de poussée-coefficient de service>
Sélectionnez la [Force de poussée] a partir du coefficient de service en vous
référant a la table de conversion force de poussée-coefficient de service.

Exemple de sélection)

Position
—

%

[ '

Sur la base du tableau ci-dessous, Temps
o Coefficient de service : 15 [%] A
La valeur de consigne de la force de poussée est 50 [%].
. . - . B

<Tableau de conversion force de poussée-coefficient de service>
(EQY25/codeur absolu sans batterie)

Température |Valeur de consigne de la| Coefficientde | Temps de poussée Coefficient de service = A/B x 100 [%] ‘

ambiante force de poussée [%] service [%)] continue [min]

40 °C max. 50 max. 100 -
= [Valeur de consigne de la force de poussée] est I'une des données de
positionnement saisies dans le contréleur. 500
# [Temps de poussée continue] est le temps durant lequel I'actionneur peut | i

pousser en continu. / as de vis 3:

o i 400 4 |:'QY25|C o

m Vérifiez la force de poussée. B / Pas de vis 6 :
<Graphique de conversion de la force> Z 300 7 EQY25B .
Sélectionnez un modéle en fonction de la valeur de consigne de la force de | 3 ./ Pas delvis 12:
poussée et de la force en vous référant au graphique de conversion de la force. £ 200 i / EQY25A
1

Exemple de sélection) A Pas de|vis 20 :

Sur la base du graphique a droite, 550, :/ E?Y25H
eForce de poussée : 100 [N] o LLmax b,,/

REVELN

eValeur de consignAe dela forge de pOU,SSé.e : 4{0 [%] ' . 10 20 30 a4 0 60 70 8 90
Le EQY25DHB peut étre temporairement sélectionné comme candidat possible. Valeur de consigne de la force de poussée [%]

L g . . <Graphique de conversion de la force>
Vérifiez la charge latérale en bout de tige. (EQY2500H/Moteur pas-a-pas)

<Graphique de charge latérale admissible en bout de tige>
Vérifiez la charge latérale admissible en bout de tige de I'actionneur
EQY25, qui a été sélectionné temporairement sur la base du graphique 100
de charge latérale admissible en bout de tige.
Exemple de sélection)

Sur la base du graphique a droite, z
®Masse de l'accessoire : 0.2 [kg] = 2 [N] v EQY32
e Course du produit : 200 [mm] :‘g’) 10
La charge latérale en bout de tige est dans la plage admissible. 8
© EQY25 —

Sur la base du calcul ci-dessus, le EQY25DHB-200 devrait étre
sélectionné. .

0 100 200 300 400 500 600
Course [mm]

<Graphique de charge latérale admissible en
bout de tige>

36
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@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate )

série EQYLIH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Graphique vitesse-charge (guide)

= Les graphiques suivants montrent les valeurs lorsque le guidage externe est utilisé conjointement.

Horizontal/Pas 10 Vertical/Pas 10
20 . . 35 ; ;
18____________________\ 3000 mm/s? 3 < 3000 mm/s2
— 186 ~7 = N
T 14 S 2 25
> 12 R E 5000 mm/s?
3 '8 AN 15 \\
[} 2 =
_‘Z’ 6 10000 mm/s g 1 N
o 4
5 0.5
0
% 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
Horizontal/Pas 5 Vertical/Pas 5
28 7
%g--_--_-_._------------.___ 3000 mm/s2"]| 6 d
T = g s N
= 18 = 4 5000 mm/s2 23000 mmvs2_|
o1 S o \\
g 1% 10000 mm/s? = o 3
g 8 § 2
© 2 1
5 0
0 50 100 150 200 250 300 350 400 0 50 100 150 200 250 300 350 400
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
Horizontal/Pas 2.5 Vertical/Pas 2.5
45 | 11 I
40 1 _ AN |
e 3000 mm/s? 2 38 3000 mm/s2— |
= 30 z 7
2 25 "6 A\
o 5 AN
g 20 10000 mm/s? 2 Pa
= s 4
s 15 5§ 3
5 10 S 3 5000 mm/s?
5 1 I
0
% 25 50 75 100 125 150 175 200 0 50 100 150 200 250
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
37
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Graphique vitesse-charge (guide)

e Actuator [Mlse en ceuvre |mmed|ate

Sélection du modele Série E Q YI:' H

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

= Les graphiques suivants montrent les valeurs lorsque le guidage externe est utilisé conjointement.

EQY25[ [HH

Horizontal/Pas 20 Vertical/Pas 20
9 T 2.5 T
8 ~ 3000 mm/s? 3000 mm/s?
7 > 5 2 ~
f— \‘ (e} ~
2 6 S = ~
= 5 hEN = 15 sq
~g o S~o 5 \\\
S ;5 10000 mm/s2”7| SN 1 o 1 5000 mm/s? 3
o ~ .
g 2 5 o0s
1
0 0
0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800 1000
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
Horizontal/Pas 12 Vertical/Pas 12
35 9 ‘ ‘
30 = 3 S<o \ \
g, 25------------.‘~ auuumm/sz 4 6 \Qh 3000mm/52
z 20 ~~ L 2 ~S -
T Sso -~ 5 ON~~
o 15 D~ s 4 5000 mm/s? RS
g 10 - g 38 I~
6 \\~~~ @) 2 ~
5 10000 mm/s? 1
\ \
0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
Horizontal/Pas 6 Vertical/Pas 6
70 ‘ 25
60 \ 3 20
—_ (o]
2 s0 13000 mm/s?2 -';
= 40 = 15 =~ 3000 mm/s?
° 30 o Q o~ ./
o ~ =10 -
P 3. g \ Seo
5 RS © 5 5000 mm/s?
10 10000 mm/s? NI mm/s
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
Horizontal/Pas 3 Vertical/Pas 3
120 40
35
100 —
5 g s .
= ~
= 80-----_-_----_---~ 3000 mm/s? ; 25 ‘,~/3000mm/°2
.. 60 - r [0} 20 ;N
S S~ o N o
5 40 7\ ‘~,~ g 15 5000 mm/s?2 <J
5 S G 10 S
© 20 10000 mm/s? T~ 5 e
0 ‘ \| 0
0 50 100 150 200 250 0 20 40 60 80 100 120 140 160
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
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@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate )

série EQYLIH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Graphlque wtesse-charge (gmde) = Les graphiques suivants montrent les valeurs lorsque le guidage externe est utilisé conjointement.
Horizontal/Pas 24 Vertical/Pas 24
40 4 \
35 _ 35 3000 mm/s? -
o 30 2 3
= N = \ \
25 ~ 3000 mm/s2 = 25 5
= Se - \
~ 20 % o 2 D
[ ~ o
> 15 _. S 15 )
I ~o g \
5 10 ~d S 1 5000 mm/s? ¥
5 10000 mm/s? S~s 05 |
0 | h) 0 ‘
0 200 400 600 800 1000 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
Horizontal/Pas 16 Vertical/Pas 16
60 ‘ ‘ 16 ‘ ‘
_ 50 .~ - 5 | EEEE——— 1 T
2 20 ‘~“ 3000 mm/s’ —;. 15 ~~d /aooo mm/s
= ~ T, Se
o 30 hl . v 8 S
g 20 B N g 6 \\\ = ~
N £
S 1 10000 mm/s2” | N c 4 Tk
—~—~—~ 2 5000 mm/s2 ~Xx
0 | | ~ 0 | \
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
Horizontal/Pas 8 Vertical/Pas 8
100 ‘ ‘ 30 T
90 = 1 \ — opEmm==k 3000 mm/s?
= 80 N 3000 mm/s? 2 S
X 70 T~ > 20
z 60 S 2 ~~_
o 90 = g 15 ~
2 40 NG 5 10 5000 mm/s?
£ 30 10000 mm/s? NS S
© 20 S 5 =
10 Q
0 0
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 0 50 100 150 200 250 300 350 400
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
Horizontal/Pas 4 Vertical/Pas 4
180 50
160 _ Aspm===a
S 140 2 40 S
= 120 3000 mm/s? = ¥ =S
z 2 30 So 3000 mm/s?
= 100 =7 25 SN
o 80 S~ o ~
<) — ~<. g 20 Seo
g 6o ~ S § 15————5000 mm/s? <=
O 40 ~—— =~ 10 >
20 ——————10000 mm/s? —— 5 ﬁﬁv
0 ‘ 0
0 50 100 150 200 0 50 100 150 200
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
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e Actuator [Mlse en ceuvre |mmed|ate

Sélection du modele Série E Q YI:' H
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Graphique de charge latérale admissible en bout de tige (guide)
_ N
100
[Course] = [Course du produit] + [Distance entre I'extrémité de la
tige et le centre de gravité de la piece]
z EQY320J E
[T
L — l Piece
g 1 ¥/
5 -~ I
£ -
o — EQY25[] —
D Centre de gravité
; EQY16[] T~
0 100 200 300 400 500 600
Déplacement de la tige : d mm
-
Course o
Taille 30 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 +
i
16 +0.4 | 05 | =0.9 | +0.8 | =1.1 +1.3 5 — — — — )
25 +0.3 | +0.4 | 0.7 | =0.7 | 0.9 | =11 +1.3 1.5 1.7 — — i
32 +0.3 +0.4 +0.7 +0.6 +0.8 +1.0 +1.1 +1.3 +1.5 +1.7 +1.8
+ Valeurs sans charge.
Précision d’antirotation de la tige
_
Procisi « Evitez que l'utilisation de I'actionneur électrique n'entraine I'application d'un couple de
Taille .reC|S|‘on rotation a la tige du piston.
+6 antl-rotatlon 0 Cela risque d'entrainer une déformation du guide anti-rotation, des réponses anormales
-0 16 =11 . du détecteur, un jeu dans le guide interne ou une augmentation de la résistance au
25 +0.8 glissement.
32 +0.7°

Graphique de conversion de la force (guide)

EQY16[ H EQY32[H
200 T T T 1000
Pas 2.5: I|EQY1 6HC | Pas 4: EIQY32HC
150 Pas 5: E9Y16HB R 800 ! EQ?{ZSZ iﬁ:QEQYS HB
- - as 16: EQY32} N\
Z e E‘°Y16HA)/ £ 600 [Pas 24: EQY32HH
g 100 8 ){
. 50 A/’A’/ 5 AA/’/
N 200 o
T 9 o e
0 Max. 25 % Max. 45 % o Max. 30 /°>/ <Max. 70 %
20 25 30 35 40 45 50 20 30 40 50 60 70 80
Valeur de consigne de la force de poussée [%)] Valeur de consigne de la force de poussée [%)]
Température ambiante | Valeur de consgnede aforce de poussée ] |~ Coeffcient de service [%] — [Temps de poussée continue [min]| Température ambiante | Valeur de consgnede aforce de poussée [ |~ Coeffcient de service [%]  [Temps de poussée continue [min]|
40 °C max. 45 max. 100 - 40 °C max. 70 max. 100 -
EQY25[ H
600 - -
| Pas 3; EQY25HC
500 Pas 6: EQY25HE
400 |__Pas12: EQY25HA g)
Z Pas 20: EQY25HH
g 800 . A .
S w0 A’/ <Valeurs de consigne pour les opérations de transfert vertical
— |\ ] vers le haut>
100 Ne—— - Pour les charges verticales (vers le haut), réglez la force de poussée a la
0 ot 25%> <Max‘ % valeur max. indiquée ci-dessous et travaillez a la charge de travail max.
20 25 30 35 40 45 50 55
Valeur d iane de la f d g (o Modele EQY16 EQY25 EQY32
aleur de consigne de la force de poussée [%] Pas AlB/CIHIAIBICIHIAIBIC
Température ambiante | Valeurde consigne dea force e poussée 4] | Coefficient de service [%]  [Temps de poussée continue [min]| Charge [kg] 1 (15 3|1 |25 5 |10 2 |[45| 9 |18
40 °C max. 50 max. 100 — Force de poussée 45 % 50 % 70 %
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Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

e-Actuator | Mise en ceuvre immédiate |
Controleur intégré/Modele a tige

série EQY
2 s

+ Sauftaille 16

C

Pour passer commande

H

EQY16, 25, 32

EQY

H

-B

25D
° o

B|-50
00 60006

o

®

0 9 Position de montage du moteur/Direction du capot moteur 9 Type de moteur o Pas [mm]
Taille Position de montage du moteur : En ligne Codeur absolu sans Symbole | EQY16 | EQY25 | EQY32
16 Symhbole | Direction du capot moteur! |  Taille H batterie H — 20 24
25 D — 25/32 (Motezlir\;/)g%a-pas A 10 12 16
32 D1 Coté gauche ) B 5 6 8
D2 Coté droit 16 C 25 3 4
D3 Coté supérieur
D4 Coté inférieur
#1 Clest la direction vue du cété du connecteur.
Position de montage du moteur: Paralldle EQY16 Direction du capot moteur Position de montage du moteur : Paralléle
Symbole Direction Taile D1 (Coté gauche) | D2 (Coté droit) | D3 (Coté supérieur) | D4 (Coté inférieur) | = (Coté supérieur)l R (Coté droit) | L (Coté gauche)
- Paralléle sur le dessus
R Paralléle au coté droit | 16/25/32 ﬁ } ﬁ %
L Paralléle au coté gauche
e Course [mm] 9 Montage*?
30 30 Position de montage du moteur
a a Symbole Type Parallele En ligne
500 500 16 25 32 16 25 32
+ Pour plus de détails, se reporter au tableau _ Extrémites taraudéesfS PY P PY PY PY P
de course admissible ci-dessous. Base du corps taraudée
6 . L Equerre ® o ® — — —
Option du moteur F Bride avant*3 #6 [ J [ J [ J [ J [ J [ J
- Sans option G Bride arriére*5 ® ® - — — —
B Avec frein D Chape arriére*4 ® ® ® - - -
JR TV . * :
@ Exirémité de tige " et courses ci-dessous dépassent g6 IoxIEMIG du corpe, Coniroles il pouty avor des et
= Taraudage de l'extrémité de tige rences avec les piéces avant de sélectionner un modeéle.
W | e de awemiedoige | (EQYIS Sweien:comse o s covse 0.0
: -EQY32 Sans frein : course de 30 mm, Avec frein : courses de 30, 50 mm

9 Position du contréleur

| B

{

Contréleur intégré |

@ Entrée paralléle

5

NPN

6

PNP

Tableau de course admissible

#2
*3

lisez I'actionneur dans la plage de course suivante.

-EQY25: 200 max.

-EQY32: 100 max.

La fixation de montage est livrée non assemblée avec le produit.
Pour le montage horizontal en porte-a-faux des modéles a bride avant ou extrémités taraudées, uti-

#4 Pour le montage du modéle a chape arriere, utilisez 'actionneur dans la plage de course suivante.

-EQY16: 100 max. -EQY25: 200 max.

-EQY32: 200 max.

=5 Le modéle & bride arriére n'est pas disponible pour le EQY32.

=6 Le modéle a bride avant ne convient pas aux tailles et courses ci-dessous.
-EQY16 Sans frein : course de 30 mm, Avec frein : courses de 30, 50, 100 mm
-EQY25 Sans frein : course de 30 mm, Avec frein : courses de 30, 50 mm
-EQY32 Sans frein : course de 30 mm, Avec frein : courses de 30, 50 mm

Le cable d'alimentation et le cable d'E/
S paralléle doivent étre commandés
separément (voir page 80).

Taille Course [mm]
30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 Plage de course
16 ®e o | o o o o o | - | - - | = 10 a 300
25 ®e | & | 6 o o o o o o - | - 15 4400
32 ® | ©& | 6 o o o o o o o o 20 4500
Les détecteurs doivent étre commandés séparément. Pour plus de détails, reportez-vous en p. 51 a 54.
41
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@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate |

Contrdleur intégré/Modele a tige Série EQ Yl:' H

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Caractéristiques techniques

Modéle EQY16[H EQY25[ H EQY32[H
Course [mm] 30 a 300 30 a 400 30 a 500
Horizontal 17 25 40 8 26 40 70 30 50 90 100
Charge [kg]*' -
Vertical 3 6 10 2 8 16 30 3 13 26 46
Force de poussée [N]*2 *3 *4 2324144480 |86a154|41a81 |67a135|132a265(255a511|60a140|90a209 (176 a411|341a796
5 Jusqu'a300{ 152700 | 8a350 |4a175|30a900|18a700|9a450 |5a225|30a900|24a800|12a400|6a200
£ | Vitesse Plage de  I'350 2 200 — — — |302a900( 18460092300 5a150 (3024900 2446401243206 a 160
€ | [mm/s] course
-_g 450 a 500 - - - - - - - 302900 |242a640|12a320| 6 a 160
8 | Accélération/décélération | Horizontal 10000+
E max. [mm/s?] Vertical 5000%1
@ Vitesse de poussée [mm/s2]*5 25 [ 35 [ 30
S | Répétitivité de positionnement [mm] +0.02
:‘Z Mouvement perdu [mm]*6 0.1 max.
G | Pas de vis [mm] 10 | 5 [ 25 [ 20 | 12 [ 6 | 3 | 24 [ 16 [ 8 | 4
§ Résistance aux chocs/vibrations [m/s2]*" 50/20
S Type d'actionnement Vis a bille + courroie (EQYEH), vis a billes (EQYXDH)
Type de guidage Douville de guidage (Tige de piston)
Plage de température d'utilisation [°C] 5a40
Plage d'humidité d'utilisation [%HR] 90 max. (sans condensation)
Protection IP40
.| Taille du moteur 128 042 [ [56.4
§§ Type de moteur Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)
f:,g Codeur Codeur absolu sans batterie
3| Tension d'alimentation [V] 24 VDC =10 %
© [Puissance [w]#8 #9 Puissance max. 82 [ Puissance max. 86 [ Puissance max. 109
8 _| Type*'© Frein a manque de courant
£ | Effort de maintien [N] 29 | 59 | o8 20 | 78 | 157 | 204 20 | 127 | 255 | 451
§§ Puissance [W]*9 2.9 5 5
57| Tension d'alimentation [V] 24 VDC =10 %

ES

-

*2
*3

%4
*5

*6
*7

*8
*9

Horizontale : Utilisez un guide externe (coefficient de friction : 0.1 max.). La valeur indiquée est la charge maximale. La charge réelle et la vitesse de

transfert varient en fonction de I'état du guide externe.

Verticale : Si la tige est verticale ou si une charge radiale s'applique a la tige, utilisez un guide externe (coefficient de friction : 0.1 max.).

La valeur indiquée est la charge maximale. La charge réelle et la vitesse de transfert varient en fonction de I'état du guide externe.
Réglez la vitesse d'accélération/décélération a 10000 [mm/s2] max. pour le sens horizontal et a 5000 [mm/s2] max. pour le sens vertical.
La précision de la force de poussée est +20 % (E.M.).
Les valeurs de consigne de la force de poussée du EQY16XH sont de 25 % a 45 %, EQY25KH sont de 25 % a 50 %, et du EQY32XH sont de 30 % a 70 %.
Pour plus de détails, reportez-vous au « Graphique de conversion de la force » a la page 42.
La vitesse et la force peuvent varier en fonction de la longueur du céble, de la charge et des conditions de montage. En outre, si la longueur du céble
dépasse 5 m, elle diminuera jusqu'a 10 % pour chaque 5 m.
La vitesse de poussée est fixe. De plus, lorsque vous transportez une piece par poussée, travaillez a la charge verticale max.
Valeur de référence pour la correction des erreurs en fonctionnement réciproque
Résistance aux chocs : aucun dysfonctionnement ne s'est produit lorsque I'actionneur a été soumis au test de chocs a la fois dans le sens axial et dans
le sens perpendiculaire au pas de vis. (Le test a été réalisé avec I'actionneur en condition initiale.)
Résistance aux vibrations : Aucun dysfonctionnement lorsque soumis au test entre 45 et 2000 Hz. Le test a été effectué a la fois dans un sens axial et
dans un sens perpendiculaire au pas de vis. (Le test a été réalisé avec I'actionneur en condition initiale.)
Cette valeur peut étre utilisée pour la sélection de I'alimentation électrique.
Pour un actionneur avec frein, ajoutez la consommation du frein.

#10 Avec frein uniquement
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@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate |

série EQYLIH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Masse

Moteur paralléle supérieur c6té gauche/droit

Série EQY16
Course [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Masse du produit [kg] | 0.85 | 0.88 | 1.01 | 1.17 | 1.34 | 1.45 | 1.56
Série EQY25 EQY32
Course [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Masse du produit [kg] | 1.74 | 1.81 | 1.98 | 2.24 | 2.42 | 2.59 | 2.77 | 2.94 | 3.12 | 2.74 | 2.85 | 3.14 | 3.42 | 3.82 | 4.11 | 4.39 | 4.68 | 4.97 | 5.25 | 5.54
Moteur en ligne
Série EQY16D
Course [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Masse du produit [kg] | 0.84 | 0.86 | 0.99 | 1.15 | 1.33 | 1.44 | 1.55
Série EQY25D EQY32D
Course [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Masse du produit [kg] | 1.60 | 1.67 | 1.84 | 2.10 | 2.28 | 2.45 | 2.63 | 2.80 | 2.98 | 2.55 | 2.66 | 2.95 | 3.23 | 3.63 | 3.92 | 4.20 | 4.49 | 4.78 | 5.06 | 5.35
Masse supplémentaire [kg]
Taille 16 25 32
Frein/capot du moteur 0.19 | 0.33 | 0.65
Filetage de Filetage 0.01 | 0.08 | 0.03
I'extrémité de tige | Ecrou 0.01 | 0.02 | 0.02
Equerre (2 kits avec vis de montage) 0.06 | 0.08 | 0.14
Bride avant (avec vis de montage)
" . . 0.13 | 0.17 | 0.20
Bride arriére (avec vis de montage)
Chape arriére (avec axe, circlip et vis de montage) 0.08 | 0.16 | 0.22
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Construction

Contrdleur intégré/Modele a tige Série EQ Yl:' H

@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate |

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Moteur paralléle coté droit/gauche

an
ﬁ\

Nomenclature Nomenclature (paralléle sur le dessus/c6té droit/

N° Description Matériaux Note gauche uniquement)
1 [Corps Alliage d'aluminium Anodisé — —
2 | Bloc de vis a billes _ N° i Description Materlaux_ _ Note
3 | Piston Alliage d'aluminium 25 | Caisson de retour | Moulage en aIum!n!um Rev?tement
4 |Tige de piston Acier inoxydable Chromage dur 26 Plaquelde retour Moulage en aluminium Revétement
5 |Nez du vérin Alliage d'aluminium 27 | Courroie -
6 | Support de palier | Alliage daluminium Piéces de rechange (paralléle sur le dessus/c6té
7 |Butée de rotation Résine synthétique . . .
8 | Embout (tige taraudée) | Acier carbone a découpe universelle Nickelage dro'VgaUChe un'quement)/ Courroie
9 |Coussinet Alliage pour coussinet N° Taille Référence
10 | Guidage — 16 LE-D-2-7
11 | Aimant — 27 25 LE-D-19-3
12 | Support du joint racleur | Acier inoxydable |Course de 101 mm min. 32 LE-D-19-4
13 |Joint racleur Résine synthétique |Course de 101 mm min.
14 |Poulie/moyeu vis | Alliage d'aluminium Piéces de rechange/kit de lubrification
15 | Poulie/moyeu moteur | Alliage d'aluminium Partie appliquée Référence
16 |Joint NBR Tige de pist GR-S-010 (10 G)
17 | Circlip Acier pour ressort 'ge de piston GR-S-020 (20 G)
18 | Adaptateur de moteur | Alliage d'aluminium Anodisé
19 |Moteur -
20 | Capot du moteur Alliage d'aluminium Anodisé
21 | Connecteur —
22 |Fond avant Alliage d'aluminium Anodisé
23 Connecteur Acier carbone & | Nickelageffiletage de
(filetage) découpe universelle| Il'extrémité de tige
24 |Ecrou — Filetage de 'extrémité de tige

2 SNC
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@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate )

série EQYLIH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : moteur paralléle sur le dessus

Tige filetée

13.8

23 | 27
95.8

Lo
[te}
3N

M5 x 0.8
prof. taraudage 10

EQY16H 6xM4x0.7
prof. taraudage 5.5 @ 3 H9 (+2:925) prof. 3 &
© x Cotes sur plats 14*4
Q «©
) N - N N N - %k =
N —
-
MD xx Cot lats 1 %
15 MC otes sur plats 13 s
ML + course 14
24.5
<
|3 3 H9 (*39%)
XX (2:1)
) — 35.6
Espace nécessaire : J 1115 546
(Avec verrouillage: 172.5)
G 5 Connecteur de communication (M12)*6
° Plage d'utilisation de .
a ti%e*‘ Connecteur E/S parallele (M12) [
Extrémité opposée [~ ’ Extrélmitlé’origine*’-? Connecteur d'alimentation électrique (M12) (L
| [Extémits origne]® [Extrémité opposée]*3 =
5 2\ Course y2
0 Cotes sur plats 14*4 0
N~
" H 2 — = = = = - &
y e i 2l §
T 265 4xM4x0.7
10.5 B + course prof. taraudage 7/ |122:2
A + course — 34
prof. taraudage 7 35

[ Emplacement du trou d'aération |

Caisson de retour

Trou
d'aération  (20)
" 4
= (N—
=1

Plaque de retour

Orifice d'alimentation en graisse
(Pour une course de 200 mm minimum)

=

[ Position de montage du moteur: R |

35.5

¢

G

o)
o

0.5

77.5

136.8

[ Position de montage du moteur: L |

5

©

©

77.5

136.8

|35.5,]

bt
(=]

Espace nécessaire*> [mm]
Type de connecteur du cable J
Droit 115

=1 Plage de déplacement de la tige selon les instructions de déplacement. Veillez a ce que les pieces montées sur la tige ne génent pas les autres pieces
et les équipements autour de la tige.

%2 Indique la position d'origine par défaut d'usine (0 mm)

«3 [] se réfere au moment ou la référence du sens de rotation est modifiée.

x4 |'orientation des cotes sur plats de I'extrémité de tige différe selon les produits.

*5 L'espace nécessaire pour connecter les différents cables et assembler le produit.
Tenez compte de cet espace pour la manipulation des cables.

6 Un bouchon anti-poussiéere femelle est fourni avec le connecteur de communication de paramétrage (M12).

45

Dimensions [mm]
Plage de course [mm] A B MC MD ML
10239 17 23.5
402100 105 94.5 32 31 40
101 a 300 125 114.5 62 46 60

N
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@-Actuator [Mise en ceuvre immédiate |
Contrdleur intégré/Modele a tige Série EQ Yl:' H

Option du moteur : avec verrouillage

Dimensions : moteur paralléle sur le dessus

6 x MO

EQY%gH prof. taraudage MR @ XA H9 prof. XA
e
Il p——— - - - =
= I $
MD | hxx ¢
MC
MA ML + course
Extrémité opposée A \'}
[Exvémié origine}  Plage d'utilisation Espace nécessaire : J*5
de la tige*! X2 27.8
R (19) -
Extre’mqe’orlglne' s L I~ ‘ Connecteur de communication (M12)6
[Extémité opposee] \ e o ¢ Connecteur E/S paralléle (M12)
© G /. i Connecteur
2\ Course 2 2| dalimentation E
X o ! N
_ Cotes sur plats K*4 S0 électrique (M12)
- ° \
T 0 I = = _ = - i -y
g 4x01
M = Y M prof. taraudage MR
S 4x01 L B + course EH
prof. taraudage 7 A + course H prof. taraudage C

Orifice d'alimentation en graisse
Taille 25 : Pour une course 30 mm minimum
Trou dagration ~ (30) Caisson de retour RA Taille 32 : Pour une course 50 mm minimum)

[Emplacement du trou d'aération |

Plaque de retour

LT
‘ [

Position de montage du moteur

Paralléle au coté gauche Paralléle au coté droit XX @1) Espace nécessaire™  [mm]
5 5 Type de connecteur du cable J
Droit 115
# Le connecteur a angle droit ne
peut pas étre utilisé.

f

S2
o
o
XB_
|
ey

[

HINY

XA | XA Ho

=1 Plage de déplacement de la tige selon les instructions de déplacement. Veillez a ce que les pieces montées sur la tige ne génent pas les autres pieces
et les équipements autour de la tige.

%2 Indique la position d'origine par défaut d'usine (0 mm)

*3 [] se réfere au moment ou la référence du sens de rotation est modifiée.

x4 L'orientation des cotes sur plats de I'extrémité de tige différe selon les produits.

x5 L'espace nécessaire pour connecter les différents cables et assembler le produit.
Tenez compte de cet espace pour la manipulation des cables.

6 Un bouchon anti-poussiere femelle est fourni avec le connecteur de communication de paramétrage (M12).

Dimensions [mm]

. Plage de X2

Taille( < ] A | B |C|CVIDEHEV| H |[J/K|L|M Ol R/RAIS|S2| T |T2|U|V -0 Y
15 429 —

25 iggfgo 1962112171 13 |66.3| 20 | 44 |45.5|M8x 1.25| 24 | 17 |14.5| 34 |M5x08| 8 ;g'g 46 58.1|115 [1136| 1 |57.8| 144 184 (322
1012400 |161.2|146.7 1045
20849 |1546]135.1 —

32 (504100 ' |13 (83.525|51 |56.5(M8x1.25/ 31 |22 |18.5| 40 (M6 x 1| 10| 86 |60 |70.8|142 (140.3| 2 [69.8| 144 189 |39.1
101 2500 |183.6/165.1 116

Base du corps taraudée [mm]

Taillel "2 | pMA | MCc | MD | MH | ML | MO | MR | XA | xB
course [mm]
154 39 24 32
40 2100 42 41 %0

25[101a124 | 20 29 M5x0.8| 6.5 4 5
125 4 200 59 495 75
201 2 400 76 58
202439 22 36 50
40 2 100 o »

32 (1012124 | 25 30 M6x1 | 85 5 6
125 3 200 53 515 80
201 2500 70 60

SVC 46
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@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate )

série EQYLIH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : Moteur en ligne

EQY16DH
XX (2:1)
<
. . . 3 3 H9 (+8.025)
Tige filetée
6 x M4 x 0.7
prof. taraudage 5.5
& @ 3 H9 (*39%%) prof. 3
2 > Cotes sur plats 14*4
Qs Q
H
XX
Cotes sur plats 13 5 MD
- 13 15| MC
14 ML + course
24.5

Connecteur de commu

Extrémité opposée
[Extrémité origine]2

Plage dutilisation Extramité origine*2

nication (M12)*6

Connecteur E/S
paralléle (M12)

Connecteur d'alimenta-
tion électrique (M12)

Espace nécessaire : K

@

I

Cable/Vue de montage du
connecteur a angle droit*5

Espace nécessaire : J*5

35.6 o
de la tige [Extrémité opposée]
|
2 I
~ Course_y2 !g 71 4xMax07 M5 %038
Ny 5 Cotes sur plats 144 /" prof. taraudage 7 prof. taraudage 10
&y e )/ T
© - whe o
3] 4 | g# - : — - I 8l G5 <
N.T :\gT 25
o o
10.5 B + course 104 34
A + course 35
-
Orifice d'alimentation en graisse
(Pour une course de 200 mm minimum)
88 20) Trou d'aération
(2Q, ‘roudsaet
::Z: — — = [ —_4‘F:'
L 1
Espace nécessaires [mm]
Type de connecteur du cible J K
Position de montage du moteur: Direction du capot moteur (céble a angle droit) Droit 115 -
Angle droit 50%7 30

D1 D2 D3
17.8 78
Centre de la tige Centre de la tige N ﬂ
P —
— ‘ T
— _& * 1_7 ~
Corps inférigur © ©
s f | 2 Corps'ﬂ/‘ .
78 17.8
1

et les équipements autour de la tige.

*2
*3
#4
x5

Indigue la position d'origine par défaut d'usine (0 mm)

[ ] se réfere au moment ou la référence du sens de rotation est modifiée.
L'orientation des cotes sur plats de I'extrémité de tige differe selon les produits.
L'espace nécessaire pour connecter les différents cables et assembler le produit.

Tenez compte de cet espace pour la manipulation des cables.

#6

47

D4

Centre de la tige

Surface de montage

=

Centre de la tige

Dimensions

#7 Prévoir un espace de 100 mm ou plus pour connecter le cable
de communication pour la configuration du contréleur.

18

~
=
e

78

Un bouchon anti-poussiére femelle est fourni avec le connecteur de communication de paramétrage (M12).

Plage de déplacement de la tige selon les instructions de déplacement. Veillez a ce que les piéces montées sur la tige ne génent pas les autres pieces

[mm]
Plage de course [mm] : A : B MC MD ML
Sans verrouillage | Avec verrouillage
10a39 17 23.5
205100 190 251 76.5 32 31 40
101 a 300 215 276 100.6 62 46 60

O

SVC



@-Actuator [Mise en ceuvre immédiate |
Contrdleur intégré/Modele a tige Série EQ Yl:' H

Dimensions : Moteur en ligne

25
EQY 32 DH 6 x MO
prof. taraudage MR @ XA H9 prof. XA
/ L IH.
EI @'I_" - - - \% i ) |h
= = —
MD \Xx
Extrémité opposée MC
UL -
[Extrémité origine] Plalge dutili- ML + course
sation de la
fige"" Extrémité origine*2
Connecteur de communication (M12)*6 [Extrémité opposée]3 H prof. taraudage C
23 Course /2 Espace nécessaire : J*5 4x 0t
comeceur P I—F Cotes sur plats P : prof. taraudage R
K*4 .
d'alimentation ! > i :
lectrique (M12) ?)‘ B ( ]
} - :f - - - . >
: B =&,
L B + course X2 [ (16) SH[ m
278 A + course EH
\' Orifice d'alimentation en graisse S

Taille 25: Pour une course de 30 mm minimum

Connecteur E/S paraliéle (M12) Taille 32: Pour une course de 50 mm minimum

(30) Trou d'aération
RA
J L
. . ] [
Espace nécessaire : K — N 4 _ \ | v ) ~
: \ S
) [
77
= iy Espace nécessaire*s [mm]
@ Type de connecteur du cable J K
><I T 1€3r Droit 115 —
I Angle droit 50%7 25
Cable/Vue de m‘ontage XA T XA Ho #7 Prévoir un espace de 100 mm ou plus pour connecter le cable
du connecteur a angle de communication pour la configuration du controleur.
droit-5 XX (2:1)

=1 Plage de déplacement de la tige selon les instructions de déplacement. Veillez a ce que les pieces montées sur la tige ne génent pas les autres pieces
et les équipements autour de la tige.

%2 Indique la position d'origine par défaut d'usine (0 mm)

*3 [] se réfere au moment ou la référence du sens de rotation est modifiée.

x4 L'orientation des cotes sur plats de I'extrémité de tige différe selon les produits.

+5 L'espace nécessaire pour connecter les différents cables et assembler le produit.
Tenez compte de cet espace pour la manipulation des cébles.

6 Un bouchon anti-poussiéere femelle est fourni avec le connecteur de communication de paramétrage (M12).

Dimensions [mm]
.| Plage de A X2
Ta'”ecourse [mm]| Sans frein |Avec frein B |C|CV|D EH EV H J|K|L M| O1 R BRAISIT|U YV Sans frein | Avec frein
15329 —
25 ig:fgo 2434 | 2834 11029 4316631 20 | 44 |45.5 |M8x 12524 | 17 |14.5| 34 M5 x08| 8 ;g'g 45(46.5|1.5|57.8| 126 166
1012400 | 268.4 | 308.4 [127.9 104.5
20 257.8 | 302.8 |116.3 —
32 (504100 : : °113|83.5| 25 | 51 |56.5|M8x1.25/31 (22 |18.5| 40 IM6x1[10| 86 [60| 61 | 1 |69.8| 123 168
1012500 | 287.8 | 332.8 [146.3 116
Base du corps taraudée [mm]
Taille| "398 | 'MA | MC | MD | MH | ML | MO | MR | XA | XB
course [mm]
15439 24 32
402100 40 41 50
25 [ 10124124 20 29 M5x0.8| 6.5 4 5
125 2200 59 49.5 75
201 a 400 76 58
20239 22 36
402100 - i R
32 [ 10124124 25 30 M6x1 | 85 5 6
125 2200 53 51.5 80
201 2500 70 60
48
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@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate )

série EQYLIH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions
H
16 A
Tige filetée : EQY25 [H B -0J0M
32 c
= N
s j.
Q I
QI =
Cotes sur I;
plats B1
- Cotes sur plats K
H1 -
C1
L2
L1

Tige filetée

(] + Reportez-vous au catalogue en ligne pour plus détails sur I'écrou
Taile | B1 | C1 |@D| Hi K L1 L2 MM de tige et la fixation de montage.
# Reportez-vous aux précautions spécifiques au produit
16 13 | 12 16 5 14 | 24514 M8 x 1.25 (« Manipulation ») dans le catalogue en ligne pour le montage des
fixations d'extrémité de type axe d'articulation ou de pieces.
25 22 |20.5| 20 8 17 |38 |23.5| M14x1.5
32 22 |205| 25 8 22 |42 |235| M14x1.5

» La mesure L1 s'applique lorsque l'unité est positionnee a
I'origine. A cette position, 2 mm a l'extrémité.

, 16 I
Equerre : EQY25H g -HC0L
3
C
LT ]ﬂ
LL
LG
M= - - - - ) 5 >
T -
5| -—Ea% %
X |Y Y[:X LX
LS + Course LZ 4x@ LD
A + Course
Montage vers l'extérieur
; i,
I u
Pi‘gces incluses
- Equerre =]
- Vis de montage du corps x| |y
. LS + Course LS4
Equerre [mm]
Talle | P1390e | A | s LS |LL|LD|LG|LH|LT | X |Ly|Lz| x| Y
course [mm]
30 a100 106.5 771
16 N 16.1| 54| 6.6 | 2.8 24 | 2.3 48 | 40.3| 62 92| 5.8
1012300 | 126.5 97.1
30 a 100 142.3 | 104.5
25 N 198| 84|66 | 35 | 30 | 2.6 57 |51.5| 71 |11.2| 5.8
101 a 400 167.3 | 129.5
30 a 100 160.8 | 119.1
32 N 19.2|1113| 66 | 4 36 | 3.2 76 |61.5| 90 [11.2]| 7
1012500 | 190.8 | 149.1

Matiere : acier carbone (chromatage)

« La mesure A s'applique lorsque I'unité est positionnée a I'origine. A cette position, 2 mm a I'extrémité.

+ Lorsque le montage du moteur est de type parallele du c6té droit ou gauche, I'équerre arriere doit étre montée vers I'extérieur.

49
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Dimensions

@-Actuator [Mise en ceuvre immédiate |

Contrdleur intégré/Modele a tige Série EQ Yl:' H

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

H
16 A

Bride avant : EQY25 DHB -O0O0OF

LL

FT

4xVFD

H
Bride arriére : EQY;g H'LB\ 000G
C
I
5|2 E g
© © |
FX 4x @D FD
Fz ——

+ Le modéle a bride arriere n'est pas disponible pour EQY32.

FT

Pieces incluses
- Bride
- Vis de montage du corps

Bride avant/arriére [mm]
Taile | FD | FT | FV |FX |FZ |LL | M
16 |66 | 8 | 39 | 48 | 60 | 25| —
25 |55| 8 | 48 | 56 | 65 | 65| 34
32 | 55| 8 | 54 |62 | 72 |10.5] 40
Matiere : Acier au carbone (nickelage électrolytique)

@ CD orifice

H10 axe d9

RR

H
16
Chape arriére: EQY 25 Hé -J0CD
32 C
@ 0
o cr
|
Hl—— = ]
j:v__=‘\ § u_
| il
CcuU
L, | CW
CL + Course
A + Course

Pieces incluses
- Chape arriere
- Vis de montage du corps
- Axe d'articulation
- Circlip

= Reportez-vous au catalogue en ligne pour plus détails sur I'écrou de tige et la fixation de montage.

Pour les modéles et les dimensions de I'étrier
de montage et de I'étrier a simple articulation,
veuillez vous référer au catalogue web de la
série LEY.

Chape arriére [mm]
' Plage de
Taille A CL |(CB|CD|CT|CU|CW|CX|CZ| L |RR
course [mm]
16 | 304100 | 128.4 | 119.4 | 20 8| 5 12 | 18 8| 16 |10.5 9
30a100 | 166.2 | 156.2
25 1012200 1912 | 1812 | — 10| 5 14 | 20 | 18 | 36 |14.5] 10
30a100 | 1856 | 175.6
32 1013200 | 2156 | 2056 | — 10 6 14 | 22 | 18 | 36 [18.5]| 10

Matiere : Fonte (revétement)
# Les mesures A et CL correspondent & I'appareil dans sa position d'origine. Dans cette position, 2 mm & I'extrémité.

2 SNC
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Modéle a tige/série EQY[ 1H

Montage du détecteur

Position de montage correcte du détecteur

Détecteur compatible : D-M9L1(V), D-M9LIE(V), D-M9L1W(V), D-M9LIA(V)

Plage d'utilisation de la tige

Course

i

T
1
|
I
!

Cc

A Détecteur : vers la gauche
I

Détecteur : vers la droite

(E)
T
liﬁa‘z—-—
B EQY25, 32
——EE‘E'Em
D ’ = Rainure de montage du détecteur

Position du détecteur Distance de retour Plage d'utilisation
Taille Plage de course Montage vers la gauche Montage vers la droite a l'origine 9
A B (o D E =
30 a 100 21.5 33.5
16 105 a 300 415 46.5 53.5 345 @) 29
30 a 100 27 39
25 105 3 400 52 62.5 64 50.5 2) 4.2
30 a 100 30.5 42.5
32 105 a 500 60.5 655 72.5 535 @) 4.9

= Les valeurs du tableau ci-dessus doivent étre utilisées a titre de référence lorsque les détecteurs sont montés pour détecter la fin de course.
Réglez le détecteur apres avoir validé les conditions d'utilisation en réglage réel.
# |l n'est pas possible de monter un détecteur du méme cété que le moteur.

*

varier de maniére importante en fonction de I'environnement.

*

du c6té de la sortie de tige).

Montage du détecteur

La plage d'utilisation étant donnée a titre de référence incluant I'hystérésis, elle ne peut étre garantie (dispersion estimée d'environ +30 %). Elle peut

Pour le modéle a tige guidée (EQYGLIH), les détecteurs magnétiques ne peuvent pas étre montés derriere I'unité de guidage (dans la rainure inférieure

51

Tournevis d'horloger a téte plate
(Non fourni comme accessoire)

Couple de serrage de la vis de

montage du détecteur

Modele de détecteur Couple de serrage
D-M9CI(V)
D-M9OCIE(V) 0.05a0.15
D-M9O[IW(V)
D-M9CIA(V) 0.052a0.10

qb"a

08

O
2

# Utilisez un tournevis d'horloger de diamétre de
manche de 5 a 6 mm pour serrer la vis de montage
du détecteur (fournie avec le détecteur).




Détecteur statique

Modele a montage direct

(

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

Caractéristiques du détecteur

@ Le courant de charge a 2 fils est
réduit (2.5 2 40 mA).

@ Utilisation d'un cable flexible en
standard.

© W /
-

/

A\ Précaution
| Précautions \

Fixez le détecteur a l'aide de la vis
installée sur le corps du détecteur.

UK
CA

Consultez le site web SMC pour plus de
renseignements sur les produits se
conformant aux normes internationales.

API : Automate programmable industriel

D-M9L], D-M9L1V (avec indicateur lumineux)

Modeéle de détecteur | D-MON | D-MONV | D-M9P | D-M9PV | D-M9B | D-M9BV
Direction de la connexion électrique | En ligne  |Perpendiculaire| En ligne |Perpendiculaire| En ligne | Perpendiculaire
Type de cable 3 fils 2 fils
Type de sortie NPN | PNP -
Charge admissible Circuit IC, relais, API Relais 24 VDC, API
Tension d'alimentation 5,12,24 VDC (4.5a28 V) —
Consommation électrique 10 mA maxi. -
Tension d'alimentation 28 VDC maxi. | - 24 VDC (10 a 28 VDC)
Courant de charge 40 mA maxi. 2.5a40 mA
Chute de tension interne 0.8 V maxi. a 10 mA (2 V maxi. a 40 mA) 4 V maxi.
Courant de fuite 100 uA maxi. a 24 VDC 0.8 mA maxi.
Indicateur lumineux ON: LED rouge ON
Normes Marquage CE/UKCA, RoHS
Caractéristiques du cable résistant a I'huile
Modéle de détecteur D-MON(V) | D-M9P(V) | D-M9B(V)
Gaine Dia. ext. [mm] @26
Isolant Nombre de fils 3 fils (marron/bleu/noir) | 2 fils (marron/bleu)
Dia. ext. [mm] @0.88
Conducteur Surfz.me équi\./a\ente [mm?] 0.15
Dia. brin [mm] @ 0.05
Rayon de courbure min. [mm] (valeurs de référence) 17

# Consultez le « Guide de sélection des détecteurs » pour les caractéristiques communes du

détecteur statique.

= Consultez le « Guide de sélection des détecteurs » pour les longueurs de cables.

Masse

L'utilisation d'autres vis que celles fournies o]
implique un risque d'endommagement du -
détecteur.
Modéle de détecteur D-MON(V) [  D-M9P(V) D-M9B(V)
0.5m (—) 8 7
Longueur de 1 m (M) 14 13
cable 3m (L) 41 38
5m (Z) 68 63
Dimensions [mm]
D-Mol] D-MoLlV
©
oi © :
Q o . T
B - —h e e S 6 | Position la plus sensible
o 3 . .
6 | Position la plus sensible g Vis de montage M2.5 x 4 L Indicateur lumineux
] 8 Vis de blocage
Vis de montage M2.5 x 4 L % rainurée 2 75 03
Vis de blocage rainurée (a bout plat) ] S
Indicateur lumineux 026 8 3 22N
[Te) o [e) ©
| S ) 15.9 )
) w: [Te) N <
o ) / M 19.5
] ——a——
22.8
©
] ai
[«
4
52
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Détecteur statique normalement fermé

Modele a montage direct

D-MONE(V)/D-M9PE(V)/D-MIBE(V) -

Consultez le site web SMC pour plus de
renseignements sur les produits se

@ Le signal de sortie s'active
lorsqu'aucune force
magnétique n'est détectée.

@ Utilisable pour I'actionneur
adopté pour la série D-M9 de
détecteurs statiques (sauf
produits en exécution spéciale)

'/./

DW,‘;V ‘
ot p-WEE!
s & ///
A\ Précaution
\ Précautions \

Fixez le détecteur a l'aide de la vis

Caractéristiques du détecteur

UK

conformant aux normes internationales.

API : Automate programmable industrie

D-M9LIE, D-M9OLIEV (avec indicateur lumineux)

Modeéle de détecteur | D-MONE |[D-MONEV| D-M9PE |D-M9PEV| D-M9BE |D-M9BEV
Direction de la connexion électrique | En ligne | Perpendiculaire| En ligne | Perpendiculaire| En ligne | Perpendiculaire
Type de cable 3 fils 2 fils

Type de sortie NPN | PNP -

Charge admissible

Circuit Cl, relais, API

Relais 24 VDC, API

Tension d'alimentation

5,12, 24 VDC (4.5 428 V)

Consommation électrique 10 mA maxi.
Tension d'alimentation 28 VDC maxi. | — 24 VDC (10 a 28 VDC)
Courant de charge 40 mA maxi. 25a40mA
Chute de tension interne 0.8 V. maxi. a 10 mA (2 V maxi. a 40 mA) 4V maxi.
Courant de fuite 100 uA maxi. a 24 VDC 0.8 mA maxi.
Indicateur lumineux ON: LED rouge ON
Normes Marquage CE/UKCA, RoHS
Caractéristiques du cable résistant a I'huile
Modéle de détecteur D-MONE(V) | D-M9PE(V) | D-M9BE(V)
Gaine Dia. ext. [mm] 2.6
Isolant Nombre de fils 3 fils (marron/bleu/noir) ‘ 2 fils (marron/bleu)
Dia. ext. [mm] 0.88
Conducteur Surf?ce équiYaIente [mm?] 0.15
Dia. brin [mm] 0.05
Rayon de courbure min. [mm] (valeurs de référence) 17

# Consultez le « Guide de sélection des détecteurs » pour les caractéristiques communes du

détecteur statique.

= Consultez le « Guide de sélection des détecteurs » pour les longueurs de cables.

instg.llée. sur le corps QU détecteur. . Masse (dl
L'utilisation d'autres vis que celles fournies —
implique un risque d'endommagement du
détecteur. Modéle de détecteur D-MONE(V) | D-M9PE(V) D-M9BE(V)
0.5m (=) 8 7
Longueur de 1 m (M)*! 14 13
cable 3m (L) il 38
5m (Z)*! 68 63
#1 Les options de 1 m et 5 m sont produites a la réception de la commande.
Dimensions [mm]
D-M9LE D-M9LIEV
©
N n
T -
6

Position la plus sensible

Vis de montage M2.5 x 4 L

Vis de blocage rainurée (a bout plat)

Indicateur lumineux

5 — e eSS &}
6

0
Dl o /
™l o
@t ——¢—
22.8
53

Position la plus sensible

Vis de montage M2.5 x 4 L

Indicateur lumineux

Vis de blocage
rainurée 2

7.5 0.3

2.6

{3
g\

500 (1000) (3000) (5000)

2.8
o
©

4.6

O
2

9.5
2.6




Détecteur statique a visualisation bicolore
Modele a montage direct

D-MONW(V)/D-MIPW(V)/D-MIBW(V)

@ Le courant de charge a 2 fils
est réduit (2.5 a 40 mA).

@ Utilisation d'un cable flexible en
standard.

@ La plage de fonctionnement
optimale peut étre déterminée
par la couleur de la visualisation.
(rouge —Verte— Rouge)

A\ Précaution
| Précautions \

Fixez le détecteur a l'aide de la vis
installée sur le corps du détecteur.

Caractéristi

UK
CA

(

Consultez le site web SMC pour plus de

ques du détecteur

renseignements sur les produits se
conformant aux normes internationales.

API : Automate programmable industriel

D-M9[1W, D-M9[IWV (avec indicateur lumineux)

Modele de détecteur | D-MONW |D-MONWV| D-M9PW |D-M9PWV| D-M9BW |D-M9BWV
Direction de la connexion électrique |  En ligne  |Perpendiculaire| En ligne  |Perpendiculaire| En ligne  |Perpendiculaire
Type de cable 3 fils 2 fils
Type de sortie NPN ‘ PNP —
Charge admissible Circuit IC, relais, API Relais 24 VDC, API
Tension d'alimentation 5,12,24 VDC (4.5a28 V) —
Consommation électrique 10 mA maxi. —
Tension d'alimentation 28 VDC maxi. ‘ — 24 VDC (10 a 28 VDC)
Courant de charge 40 mA maxi. 253440 mA
Chute de tension interne 0.8 Vmaxi. a 10 mA (2 V maxi. a 40 mA) 4V maxi.
Courant de fuite 100 uA o menos a 24 VDC 0.8 mA maxi.
Indicateur lumineux Plage d'utilisation .......... LED rouge activée.

Plage d'utilisation optimale : .......... LED verte activée.
Normes Marquage CE/UKCA

Caractéristiques du cable résistant a I'huile

Modéle de détecteur D-MON(V) | D-M9P(V) | D-M9B(V)
Gaine Dia. ext. [mm] @26
Isolant Nombre de fils 3 fils (marron/bleu/noir) | 2 fils (marron/bleu)
Dia. ext. [mm] @ 0.88
Conducteur Surféce equlYa\ente [mm?] 0.15
Dia. brin [mm] @ 0.05
Rayon de courbure min. [mm] (valeurs de référence) 17

+ Consultez le « Guide de sélection des détecteurs » pour les caractéristiques communes du

détecteur statique.

# Consultez le « Guide de sélection des détecteurs » pour les longueurs de cables.

L'utilisation d'autres vis que celles fournies Masse [a]
implique un risque d'endommagement du
détecteur.
Modele de détecteur D-MONW(V) | D-M9PW(V) D-M9BW(V)
0.5m (—) 8 7
Longueur de 1 m (M) 14 13
cable 3m (L) 41 38
5m (Z) 68 63
Dimensions [mm]
D-M9l W D-M9L WV
©
o © : =
Q o s Bosll .
e —— S 6 osition la plus sensible
B e 3
Position la plus sensible = Vis de montage M2.5x 4 L Indicateur lumineux
S Vis de blocage
Vis de montage M2.5 x 4 L & rainuree o / 75 0.3
Vis de blocage rainurée (a bout plat) ‘ §
Q2.6 - G
Indicateur lumineux = SRS
0 S © 15.9 ©
)| U D N ~
! o ) / M 19.5
] —— a5 —F
22.8
©
0 oi
[
4

O
2
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€-Actuator

Mise en ceuvre immédiate | Contréleur intégré/Modele a tige-guidée

série EQYGLUIH p.57

P

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

56
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Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 Vce)

Modéle a tige-guidée

série EQYG

Sélection du modele

Graphique moment-charge

Conditions de sélection

Vitesse max. [mm/s]

« Graphique vitesse-charge »

Verticale Horizontale
L L L
m m L
Position de montage [ ] [ ]
LI "

1 il
) )

200 max. 200 min.

Palier lisse

Graphiques @, @

Graphiques ), ®*"

Graphiques @), ®*"

Guide
Guide a billes

Graphiques ®), @

Graphiques (9,

Graphiques @1,

#1 Pour le modeéle a palier lisse, la vitesse est limitée avec une charge horizontale/de moment.

Montage vertical, palier lisse

+ La limite de la masse de la charge verticale varie selon le pas de vis et la vitesse de transfert.

Consultez le « graphique vitesse-charge. »

@ Course de 70 mm max.

@ Course supérieure a 75 mm
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# La limite de la masse de la charge verticale varie selon le « pas de vis» et la « vitesse ».
Consultez le « Graphique vitesse-charge » des pages 59 a 64.
Montage vertical, guide a billes
® Course de 35 mm max. @ Course supérieure a 40 mm
100 100
5, 2
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*

Consultez le « Graphique vitesse-charge » des pages 59 a 64.
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La limite de la masse de la charge verticale varie selon le « pas de vis » et la « vitesse ».
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Graphique moment-charge

e Actuator [Mlse en ceuvre |mmed|ate

Sélection du modele Série E Q YGDH
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 Vcc)

Montage horizontal, palier lisse

® L =50mm Vitesse max. =200 mm/s max.

®L =100 mm Vitesse max. = 200 mm/s max.
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Montage horizontal, guide a billes

® L =50mm Vitesse max. = 200 mm/s max.

L =100 mm Vitesse max. = 200 mm/s max.
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Plage d’utilisation lorsque le vérin fait office de butée

EQYGLCIM (Palier lisse)

/A\Précaution

g N Précautions de manipulation

o - #= Lorsque le vérin fait office de butée,

o sélectionnez un modele avec une course 5

- m de 30 mm max. i
*

EQYGLIL (guide a billes) ne peut pas étre
utilisé en tant que butée. :

ogooo

*

II guidage ne peut pas étre autorisée (Fig. a). :
# Le corps ne doit pas étre monté a !

II I'extrémité. Il doit étre monté sur le dessus :
ou sur le fond (Fig. b). ,

Charge m [kg]

La collision de la piece en série avec la tige de F|g

40 50

' 4 :
% i 5 10 20 30
' Vitesse de transfert v [m/min]
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@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate )

Série EQYGLIH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Graphique vitesse-charge (guide)

= Les graphiques suivants montrent les valeurs lorsque le guidage externe est utilisé conjointement.

Horizontal/Pas 10 Vertical/Pas 10
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Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
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@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate |

Sélection du modéle Série E Q YGDH
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

# Les graphiques suivants montrent les valeurs lorsque le guidage externe est utilisé conjointement.

Graphique vitesse-charge (guide)

Horizontal/Pas 10 Vertical/Pas 10
20 . . 4.0
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Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
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@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate )

Série EQYGLIH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Graphique vitesse-charge (guide)

= Les graphiques suivants montrent les valeurs lorsque le guidage externe est utilisé conjointement.

EQYG25LHH
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Graphique vitesse-charge (guide)

@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate |

Sélection du modéle Série E Q YGDH
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

# Les graphiques suivants montrent les valeurs lorsque le guidage externe est utilisé conjointement.

Horizontal/Pas 20 Vertical/Pas 20
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Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
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@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate )

Série EQYGLIH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Graphique vitesse-charge (guide)

= Les graphiques suivants montrent les valeurs lorsque le guidage externe est utilisé conjointement.

Horizontal/Pas 24 Vertical/Pas 24
35 1.2
30 ‘ ‘ 1 3000 mm/s?
\\\ [ [ L _ \ '} /
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Graphique vitesse-charge (guide)

@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate |

Sélection du modéle Série E Q YGDH
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

= Les graphiques suivants montrent les valeurs lorsque le guidage externe est utilisé conjointement.

Horizontal/Pas 24 Vertical/Pas 24
35 1.5
3 | |
D o5 S 5 3000 mm/s?
= Y 3000 mm/s? = 1 |
z 20 o = X
.. ~
~ ()
S 1° S o \
3 10 e~ S, g 0.5 ‘\
O 2 \~ \
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0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 0 50 100 150 200 250 300 350 400
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
Horizontal/Pas 4 Vertical/Pas 4
120 50
100 ‘ Y- ————
= f=)] ~
2 % Sso 3000 mm/s? =, gg e S
z 74 = 30 b ;
o 60 \‘ \\~ o 25 {‘ 7 3000 mm/s
~ <2 T
g 40 \ Ns\ g fg ‘\‘s~
S 10000 mm/s? "~ ° 1 500‘0 mm/s? BN
0 0 ‘
0 50 100 150 200 0 50 100 150 200
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
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@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate )

Série EQYGLIH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Couple de serrage admissible de la plaque: T

Couple de serrage : T [N'm] TIN'm
N Course [mm]
Modele

30 50 100 200 300

] _@_ | EQYG16M 0.70 0.57 1.05 0.56 —

EQYG16L 0.82 1.48 0.97 0.57 —

EQYG25M 1.56 1.29 3.50 2.18 1.36

EQYG25L 1.52 3.57 2.47 2.05 1.44

EQYG32M 2.55 2.09 5.39 3.26 1.88

EQYG32L 2.80 5.76 4.05 3.23 2.32

Précision anti-rotation de la plaque: 6
Taille Précision anti-rotation 6
EQYGLIM EQYGLIL
] ) _ +0 16 0.06° 0.05°
- 2 0.04°
32 0.05° '
Déplacement de la plaque: 6
[mm
R Course [mm]

s Modéle 30 50 100 200 300

Jﬁ \r EQYG16M | +0.20 +0.25 +0.24 +0.27 -

i - —- EQYG16L +0.13 +0.12 +0.17 +0.19 —
+5JT EQYG25M | +0.26 +0.31 +0.25 +0.38 +0.36
EQYG25L +0.13 +0.13 +0.17 +0.20 +0.23
EQYG32M | +0.23 +0.29 +0.23 +0.36 +0.34
EQYG32L +0.11 +0.11 +0.15 +0.19 +0.22
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Graphique de conversion de la force (guide)

@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate |

Sélection du modéle Série E Q YGDH
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

EQYG16[H
200 T T T
Pa}s 2.5: EQlYG16HC
150 Pas 5: EQYG16HB
T
- Pas 10: EQYG16HA )(/
z
g 100 A
50
1 N
0
20 25 30 35 40 45 50
Valeur de consigne de la force de poussée [%)]
Température ambiante | Veleur deconsige delafocedepoussée s |~ Coefficient de service (%] [Temps de poussée continue [min]|
40 °C max. 45 max. 100 Sans restriction |
EQYG25[ H
600 T T T
| Pas 3: EQYG25HC
500 Pas 6: EQYG25HB
Pas 12: EQYG25HA 5/
_. 400 t t
z Pas 20: EQYG25HH _
o 300
(&
5 L\ —
. 200
100 /k’: [—
Max, 5% S————1 M. 50%
. e 0%
20 25 30 35 40 45 50 55
Valeur de consigne de la force de poussée [%)]
Température ambiante | Valeur de consignede aforce de poussée ] |~ Coeffcient de service [%]  [Temps de poussée continue [min]|
40 °C max. 50 max. 100 Sans restriction |
EQYG32[ H
1000 Pas 4: EQYG32HC
800 Pas I8: EQYG32HB
Pas 16: EQYG32HA )(
= 600 |Pas 24: EQYG32HH
[0] l( X
S 400
£ A)s/s/
200
A/
Max. 30 % >;ﬁ—’——/< Wax 0%
0
20 30 40 50 60 70 80
Valeur de consigne de la force de poussée [%)]
Température ambiante | Valeurde consignede aforce de poussée ) |~ Coeffcient de service [%]  [Temps de poussée continue [min]|
40 °C max. 70 max. 100 Sans restriction

O

<Valeurs de consigne pour les opérations de transfert vertical

vers le haut>
Pour les charges verticales (vers le haut), réglez la force de poussée a la
valeur max. indiquée ci-dessous et travaillez a la charge de travail max.

Modele  |EQYG16Y'0)| EQYG25Y'C) EQYG32)'0]

Pas A|IB|C HIA|B|C|H| A B|C
Charge [kg] 05| 1 |25({05(15| 4 | 9 |05|25| 7 |16
Force de poussée 45 % 50 % 70 %

svC 00
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Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

€e-Actuator [Mise en ccuvre immédiate |
Contréleur intégré/Modeéle a tige-guidée

Série EQYG

C€ 2§ G

Pour passer commande

H Eeavacis, 25, 32

EQYG|25

L
W
|
A
=

M/D
Y

06 0 0

ﬂ Taille Q Type de guidage 9 Position de montage du moteur/Orientation du capot du moteur*! *2
16 M Palier lisse Symbole | Position de montage du moteur | Orientation du capot du moteur Taille
25 L Guide & billes - Paralléle sur le dessus - 16/25/32
32 D — 25/32

D1 Coté gauche
D2 En ligne Coté droit 16
D3 Haut
D4 Bas
9 Type de moteur 6 Pas de vis [mm] e Course [mm]
H Codeur absolu sans batterie Symbole| EQYG16 | EQYG25 | EQYG32 30 30
(Moteur pas-a-pas 24 VDC) H — 20 24 a a

A 10 12 16 300 300

B 5 6 8 = Pour plus de détails, voir le tableau de

Cc 2.5 3 4 course admissible ci-dessous.

o Option de moteur

@ Position du contréleur

Q Entrée paralléle

- Sans option ‘ B ‘ Contréleur intégré 5 NPN
B Avec frein 6 PNP
Tableau de course admissible
. Course [mm] #1 Position de montage du moteur : pour le modéle & montage paralléle, les moteurs
Taille 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | Plage de course fabicatle ayant les tailles et courses ci-dessous dépassent de I'extrémité du corps. Controlez
‘ s'il peut y avoir des interférences avec les piéces avant de sélectionner un modeéle.

16 d d d d d — — 10 ? 200 -EQYG16 Sans frein : course de 30 mm, Avec frein : courses de 30, 50 mm
25 ® o o o o o o 15 a300 -EQYG25 Sans frein : course de 30 mm, Avec frein : courses de 30, 50 mm
32 [ ] [ ) [ ) [ ) () [ ) [ ) 20 a 300 -EQYG32 Sans frein : course de 30 mm, Avec frein : courses de 30, 50 mm

%2 |l existe une limite pour le montage des modéles de moteurs paralléles a
montage par le haut de taille 25/32 et courses de 100 mm max.

Reportez-vous aux pages 51 a 54 pour plus de détails concernant les détecteurs.

Utilisation des détecteurs pour le modéle a tige-guidée/EQYG
-Les détecteurs doivent étre insérés par le c6té avant avec la tige (plaque) dépassant.

-Les détecteurs ne peuvent pas étre montés derriére la fixation du guide (dans la rainure inférieure sur le
coté de la tige qui dépasse).

-Contactez SMC si le montage d'un détecteur dans la rainure inférieure du co6té de la tige qui dépasse est
requis, car cela n'est disponible que sur commande spéciale.

O

SVC
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@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate |

Série EQYGLIH

Codeur absolu sans battetie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Caractéristiques techniques

Modele EQYG16Y'(H EQYG25Y'[H EQYG32Y'H
Course [mm] 30 a 200 30 a 300 30 a 300
Horizontale 17 25 40 8 26 40 70 30 50 90 100
Charge [kg]*' -

Verticale 2.5 5.5 10 1 7 15 29 1 11 24 44
§ Force de poussée [N]*2 *3 *4 23241 |44a80|86a154| 41 a81 |67 a135/132a265|255a511|60a 140|90 a 209|176 a411|341a796
E Vitesse [mm/s] 15a700|8a350|4a175(30a900|18a700|9a450 | 5a225|30a850(24a800|122a400| 6 a 200
-%. Accélération/Décélération | Horizontale 10000
® | max. [mm/s?] Verticale 5000
é Vitesse de poussée [mm/s2]*° 25 \ 35 \ 30
] Répétitivité de positionnement [mm] +0.02
2 | Mouvement de perte [mm]*® 0.1 max.

3 | Pas de vis [mm] 10 [ 5 [ 25 [ 20 [ 12 [ 6 | 3 [ 24 [ 16 [ 8 | 4
‘% Résistance aux chocs/vibrations [m/s2]*7 50/20
© | Type d'actionnement Vis a billes + courroie (EQYGLIIH), vis a billes (EQYGLICIDH)
8 Type de guidage Palier lisse (EQYGLIM), guide a billes (EQYGLIL)
Plage de température d'utilisation [°C] 5a40
Plage d'humidité d'utilisation [%HR] 90 max. (sans condensation)
Protection 1P40
» | Taille du moteur 128 142 [ [156.4
§-§ Type de moteur Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas de 24 VDC)
Eg Codeur Codeur absolu sans batterie
£3| Tension d'alimentation [V] 24 VDC =10 %
© [Puissance [W]8 *9 Puissance max. 82 [ Puissance max. 86 [ Puissance max. 109
< 2| Type*1° Frein & manque de courant
2 &| Effort de maintien [N] 25 | 54 | o8 10 [ 69 [ 147 [ 284 10 [ 108 [ 235 | 431
%% Puissance [W]*° 2.9 5 5
SE[ Tension nominale [V] 24 VDC =10 %

#1 Horizontale : Utilisez un guide externe (coefficient de friction : 0.1 max.). La valeur indiquée est la charge maximale. La charge réelle et la vitesse de
transfert changent en fonction de la condition du guide externe.
Pour la vitesse, I'accélération et le coefficient de service en fonction de la charge, consultez le « graphique vitesse-charge » du catalogue.
Verticale : Si la tige est verticale ou si une charge radiale s'applique a la tige, utilisez un guide externe (coefficient de friction : 0.1 max.). La valeur
indiquée est la charge maximale. La charge réelle et la vitesse de transfert changent en fonction de la condition du guide externe.
Pour la vitesse, I'accélération et le coefficient de service en fonction de la charge, consultez le « graphique vitesse-charge » du catalogue.
Les valeurs entre () indiquent I'accélération/décélération max.
Réglez la vitesse d'accélération/décélération a 10000 [mm/s2] max. pour le sens horizontal et a 5000 [mm/s2] max. pour le sens vertical.
«2 La précision de la force de poussée est +20 % (E.M.).
+3 Les valeurs de force de poussée définies pour EQYG16[JH sont de 25 % a 45 %, pour EQYG25[1H de 25 % a 50 %, et pour EQYG32[JH de 30 % a 70 %.
La force de poussée varie en fonction du rapport cyclique et de la vitesse de poussée. Consultez le « Graphique de conversion de la force » page 66.
=4 La vitesse et la force peuvent varier en fonction de la longueur du cable, de la charge et des conditions de montage. En outre, si la longueur du céable
dépasse 5 m, elle diminuera jusqu'a 10 % pour chaque 5 m. (A 15 m : réduit jusqu'a 20 %)
#5 La vitesse admissible pour |'opération de poussée. Lorsque vous poussez une piece, opérez a la charge de travail verticale max.
6 Valeur de référence pour la correction des erreurs en fonctionnement réciproque
#7 Résistance aux chocs : aucun dysfonctionnement ne s'est produit lorsque I'actionneur a été soumis au test de chocs a la fois dans le sens axial et
dans le sens perpendiculaire au pas de vis. (Le test a été effectué avec I'actionneur a I'état initial.)
Résistance aux vibrations : aucun dysfonctionnement lorsque soumis a un test dont la fréquence est comprise entre 45 et 2000 Hz. Le test a été
effectué dans une direction axiale et une direction perpendiculaire a la vis-mere. (Le test a été effectué avec I'actionneur a I'état initial.)
+8 Indique la consommation électrique max. pendant I'opération (contréleur inclus). Cette valeur peut étre utilisée pour la sélection de I'alimentation électrique.
*9  Pour un actionneur avec frein, ajoutez la consommation du frein.
10 Avec frein uniquement
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Masse

@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate |
Controleur intégré/Modeéle a tige-guidée Série E Q YGDH

Moteur paralléle supérieur

Série EQYG16M[H EQYG25M[H EQYG32M[H
Course [mm] 30 50 | 100 | 150 | 200 | 30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Masse du produit [kg] | 1.10 | 1.23 | 1.48 | 1.79 | 2.02 | 2.23 | 2.42 | 2.74 | 3.16 | 3.50 | 3.84 | 4.10 | 3.56 | 3.82 | 4.37 | 4.93 | 5.60 | 6.09 | 6.53
Masse supplémentaire avec frein [kg] 0.19 0.31 0.58

Série EQYG16LCH EQYG25LCH EQYG32L[H
Course [mm] 30 50 | 100 | 150 | 200 | 30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Masse du produit [kg] | 1.11 | 1.23 | 1.42 [ 1.73 | 1.94 | 2.24 | 2.45 | 2.69 | 3.12 | 3.38 | 3.70 | 3.94 | 3.56 | 3.83 | 4.22 | 4.77 | 5.31 | 5.82 | 6.21
Masse supplémentaire avec frein [kg] 0.19 0.31 0.58
Moteur en ligne

Série EQYG16M[IH EQYG25M[H EQYG32M[IH
Course [mm)] 30 50 | 100 | 150 | 200 | 30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Masse du produit [kg] | 1.09 | 1.21 | 1.46 | 1.77 | 2.01 | 2.09 | 2.28 | 2.60 | 3.02 | 3.36 | 3.70 | 3.96 | 3.37 | 3.63 | 4.18 | 4.74 | 5.41 | 5.90 | 6.34
Masse supplémentaire avec frein [kg] 0.19 0.31 0.58

Série EQYG16LH EQYG25LH EQYG32L[H
Course [mm)] 30 50 | 100 | 150 | 200 | 30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Masse du produit [kg] | 1.10 | 1.21 | 1.40 | 1.71 | 1.93 | 2.10 | 2.31 | 2.55 | 2.98 | 3.24 | 3.56 | 3.80 | 3.37 | 3.64 | 4.03 | 4.58 | 5.12 | 5.63 | 6.02
Masse supplémentaire avec frein [kg] 0.19 0.31 0.58
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@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate |

Série EQYGLIH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Construction

S E

Moteur en ligne
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@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate |
Controleur intégré/Modeéle a tige-guidée Série E Q YGDH

Construction
EQYGLIM EQYGLIM: course max. 50
@9Q0
529
b /4 7
O
e ®
: - — 85 - - - e
O
]
EQYGLIL EQYG16L : course max. 30
EQYG 3L : course max. 100
3 ) 52 cofirse max
]
] fo——=2]
=}
s EQYG16L : course supérieure a 30, course max. 100
- : w—%«? - - © = )
{ %}w
& @

EQYGLIL : course supérieure a 100

o
| ¥
Nomenclature

N° Description Matériau Note N° Description Matériau Note
1 | Corps Alliage d'aluminium Anodisé 29 | Vis dubouchon de montage de la plaque Acier carbone Nickelage
2 | Bloc de vis a billes — 30 | Vis du bouchon de guidage Acier carbone Nickelage
3 | Piston Alliage d'aluminium 31 | Palier lisse IAlliage pour coussinet]
4 | Tige du piston Acier inoxydable Chromage dur 32 | Essuie-glace souple Feutre
5 | Nez du vérin Alliage d'aluminium 33 | Support Résine synthétique
6 | Support de palier | Alliage d'aluminium 34 | Circlip Acier pour ressort | Revétement de phosphate
7 | Butée de rotation Résine synthétique 35 | Guide a billes —
8 | Embout (tige taraudée) | Acier carbone a découpe universelle Nickelage 36 | Entretoise Alliage d'aluminium Chromatation
9 | Coussinet |Alliage pour coussinet
:(1) 2;'::“ — Piéces de rechange (paralléle sur le dessus uniquement)/courroie
12 | Support du joint racleur |  Acier inoxydable |Course de 101 mm min. N° Taille Reférence
13 | Joint racleur Résine synthétique |Course de 101 mm min. 16 LE-D-2-7

- - - ; — 25 25 LE-D-19-3
14 | Poulie/moyeu vis Alliage d'aluminium 32 LE-D-194
15 | Poulie/moyeu moteur | Alliage d'aluminium
16 | Joint NBR
17 | Circlip Acier pour ressort Piéces de rechange/kit de lubrification
18 | Adaptateur de moteur | Alliage d'aluminium Anodisé Partie appliquée Référence
19 | Moteur - . . GR-S-010 (10 G)
20 | Couvercle du moteur | Alliage d'aluminium Anodisé Tige du piston GR-S-020 (20 G)
21 | Connecteur -
22 | Fond avant Alliage d'aluminium Anodisé
23 | Caisson de retour |Moulage en aluminium Revétement
24 | Plaque de retour |Moulage en aluminium Revétement
25 | Courroie —
26 | Fixation du guide Alliage d'aluminium Anodisé
27 | Tige de guide Acier carbone
28 | Plaque Alliage d'aluminium Anodisé

O
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@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate )

Série EQYGLIH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : moteur paralléle sur le dessus

EQYG16H L + Course
1] 4 x M5 x 0.8 prof. taraudage 10 2xM4x0.7
© g @3HY (2 )prof. 3 4 x @ 4.3 traversant prof. taraudage 5.5
Q }
’ o : _ i
8|3 T e
e &
1 . . . |
03 Ixx
N wB
%
g 65| WA
0.025
|3 | T@3H (5%) (0.5, | (©) WC + Course
Espace requis : J*4 115 35.6
XX (2:1) Y (2:1) (6) +(Avec frein : 176) © 24.6
Coté ) Coté oridi 2 ‘ gonnecteurde co'\r}lwmurgcation
T Ote oppose ote origine e paramétrage (M12)*
° [Coté origine]*3 [Coté oppose]*2 ° o )
4xM4x0.7 EE— — ~ Connecteur E/S parallele (M12)
prof. taraudagd 7 [2] y Course _J 2Plage d'utilisation o Y1 Y Comeceur dalinentaion ectiaue (12
_ de la tige*! sl Q onnecteur daimentation électrique (M12)
0 3 (8.5) XX 4 x M5 x 0.8 traversant
pld go” XX
© A ~ ;:1'{"; ) ; " T}
- &‘é hovil (W -
™ : T 7}
T T £ 44 0,025
+0.
35 79 @3 H9 prof. 3
69 83
—
B + Course
A + Course

\ Emplacement du trou d'aération \

Trou
d'aération (20) Caisson de retour
’ Plaque de retour

=
of

(Pour une course de 200 mm

Orifice d'alimentation en graisse

min.)

Espace requis**
Cable et connecteur
Droit

[mm]

J
115

# Le connecteur de type angle droit ne
peut pas étre utilisé.

+1 Plage de déplacement de la tige selon les instructions de déplacement. Veillez a ce que les pieces montées sur la tige ne génent pas les autres piéces

et les équipements autour de la tige.

*2 Indique la position d'origine par défaut d'usine (0 mm)
%3 [] se référe au moment ou la référence du sens de rotation est modifiée.
+4 Espace requis pour connecter les différents cables et monter le produit
Laissez cet espace pour manipuler les cables. Commandez le cable séparément.
+5 Un bouchon anti-poussiere femelle est fourni avec le connecteur de communication de paramétrage (M12).

EQYG16M, EQYG16L Commun [mm]
Plage de course [mm] A B C WA WB WC
30a35 37 25 19
40 a 100 1135 9 52 40 26.5 55
105 a 200 133.5 115 82 70 41.5 75
EQYG16M (Palier lisse) mm] EQYG16L (Guide a billes) [mm]
Plage de course [mm] L DB Plage de course [mm] L DB
30460 51.5 30 a 100 75 8
65 a 100 74.5 10 105 a 200 105
105 a 200 105
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@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate |

Controleur intégré/Modeéle a tige-guidée Série E Q YGDH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : moteur paralléle sur le dessus

2 5 L + Course
EQYG 32 m 4x OA prof. taraudage 0B 2 x NA
Q| | @ XAH (5™)prof. XA 4 x @ G traversant  prof. taraudage NC ]
Q \ Q%
EQYGLM (Palier lisse) ) - 7 4 : : — A XA H (4]
. | Plage de < W ‘
Taille| course L [DB ol o# ~ 1] = = - 2 xI XX (2:1)
‘ Q .
30455 | 67.5 O | : S==
il <L : - - 2 } Espace requis*  [mm]
a XX =
30350 72 (0.5) - Cable et co.nnecteur J2
32| 554180 | 107 | 16 Droit 115
1852300 | 144 r4 WA WC LG
+Lourse Connecteur d'alimentation électrique (M12)
Coté opposé Coté origine
[Coté origine]*3 [Coté opposé]*2  Espace requis : J*¢ X2 v
) 27.8
ae,. |, Configuration du connecteur
[2]y Sourse y 2 o \ — de cé%llgwulmcat%n (M12)* 2
% o (I;’(Iaagetg:ghsatlon R\ i Xl(\ o Connecteur E/S paralléle (M12)
4xNA FC 3 . _ (SN
1 ) prof. taraudage NBp= ‘ o) %HI} ¥ 4 x OA traversant
A "Lox B
- > [ : - - - - - - > oo
S A | R 2| [t
q : =2IUTK o xA Ho (3)
M &) Y =) X prof. XA
EA © : FA FB T
0.5 C YA
EB (0.5) L@ B + Course " EH
Y (2:1) A + Course
ida A hi Orifice d'alimentation en graisse
EQYGLL (GUIde a bI"eS) fmm] RA (Taille 25 : pour une course de 30 mm min. | Emplacement du trou d'aération |
Taille Plage de L DB Taille 32 : pour une course de 50 mm min.) Trou
course 4} ] d'aération  (30) Caisson de retour
30 a‘ 110 ot = -~ T Plaque de retour
25| 11542190 | 115 | 10 = = - ‘ R
1954300 | 133 | i
302110 | 975 o o] o
321154190 | 1165 | 13 | ]
1954300 | 134 #1 Plage de déplacement de la tige selon les instructions de déplacement. 5 Un bouchon anti-poussiére femelle est fourni avec le connecteur de

Veillez a ce que les piéces montées sur la tige ne génent pas les autres
piéces et les équipements autour de la tige.

2 Indique la position d'origine par défaut d'usine (0 mm)

3 [] se référe au moment ou la référence du sens de rotation est modifiée.

communication de paramétrage (M12).
# Les trous traversants ne peuvent pas étre utilisés pour les tailles 25 et 32
dans les conditions suivantes. Sans frein : course de 50 mm, Avec frein :
course de 100 mm max.

4 Espace requis pour connecter les différents cables et monter le produit
Laissez cet espace pour manipuler les cables.

EQYGLIM, EQYGLIL Commun

[mm]

Plage de

Taille SHIED

A B

Cc

CV (DA | EA

EB | EH| EV |[FA| FB | FC GA NA

30a35

1475 | 122

50

404100

25 | 1054120

67.5

125 24200

1725 | 147

84.5

205 a 300

102

66.3 | 20 | 46

85 | 103 | 52.3 145 | 125 | 54 | 403 | 1214 | 30.8 | 29 | 34 | M5x0.8

30a35

55

40249

166 | 135.5

50 a 100

32 1052120

68

125 a 200

196 | 165.5

85

205 a 300

102

83.5 | 25 | 60

101 | 123 | 63.8 185 | 16,5 | 5.4 | 50.3 | 149.6 | 38.3 | 30 | 40 | M6x 1.0

Plage de

Taille CREE

NB|NC| OA

OB

RA

X2

Sans frein_|Avec frein XB

WA| WB |(WC YA

30435

404100

25| 105a 120

6.5

1252200

205 a 300

M6 x 1.0

12

74.5

35| 26

79.5

70

50 | 33.5

80

104.5

30 6.8 | 57.8 54 144 184 32.2 | 85

70 | 43.5 | 95

30a35

40249

50a 100

10 | 8.5

32 1052120

125 a2 200

205 a 300

M6 x 1.0

12

40 | 28.5

75

86

95 | 28

50 | 33.5

40 7.3 | 69.8 64 144 189 39.1 | 8.5

116

70
85

43.5
51

105
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@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate )

Série EQYGLIH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : moteur en ligne

L + Course
EQYG16DLH m 4xM5 08 o, taraudage 10 < g
[=] 008) prof, 3 4% 43 raversant =
o 2k Joro 2xM4x0.7
! - f. t d 5.5
; = prof. taraudage 3 3He[00) i 05) | (©)
Ik @E t
-——H - i XX (2:1) Y (2:1)
Ll © © r
b l—";::J, 4
F 7 ie®
05 | \Xx Espace requis [mm]
WB Cable et connecteur J K
5 WA Droit 115 -
N WC + Course Angle droit 50+6 25
35.6 6 Prévoyez un espace de 100 mm min. afin de connecter
: le cable de communication pour le réglage du contrdleur.
Configuration du K Coté opposé Coté origine Espace requis : J*4
connecteur de w| [Coté origine]*3 [Coté opposé]2 (16)
communication (M12)8 S‘_’l 2] | Course /2 4 x M5 x 0.8 traversant
Connecteur /S Plage d'utilisation de la tige*! o
parallele (M12) ~
ﬁ Y (8.5)
Conetur dlmetzion e 112 ) 2 2 e 2 XX o
o O ° — e P :
@ - - ; - 0 |2
5 6 = LF‘;E” g - N
69 \Y ol © 44
8 10.5 Y 79
0.5 C
Espace requis : K 83
P q ‘ B + Course 104
A + Course (Avec frein : 165) @ 3 H (*3%%)rof. 3
Orifice d'alimentation en graisse
(Pour une course de 200 mm min.)
88 / @2) Trou d'aération
o o\L i
f—i
Vue de montage du céble/ | ‘ X FJ
- o o I
connecteur coudé+ 7 ]
Orientation du capot du moteur
Coté gauche Coté droit Haut Bas
. ©
Centre de la tige 17.8 l 8 ~ Centre de la tige
Surface de
© © A7 montage =) FA
g g SR — 3=
=1 Bf ~ i s 10 :
78 178 Centre de la tige Centre de la tige E :Cg ©
+1 Plage de déplacement de la tige selon les instructions de déplacement. Veillez & ce que les piéces montées

sur la tige ne génent pas les autres pieces et les équipements autour de la tige.
%2 Indique la position d'origine par défaut d'usine (0 mm)
*3 [] se réfere au moment ou la référence du sens de rotation est modifiée.
«4 Espace requis pour connecter les différents cables et monter le produit
Laissez cet espace pour manipuler les cables. Commandez le cable séparément.
5 Un bouchon anti-poussiére femelle est fourni avec le connecteur de communication de paramétrage (M12).

EQYG16M, EQYG16L Commun [mm]
A
Plage de course [mm] Sans e IAvec frein B (o3 WA WB wcC
30 a50 37 25 19
40 a 100 203.5 264.5 81 52 40 26.5 55
105 a 200 223.5 284.5 101 82 70 41.5 75
EQYG16M (Palier lisse) mm]  EQYG16L (Guide a billes) [mm]
Plage de course [mm] L DB Plage de course [mm] L DB
30 a 60 51.5 30a 100 75 8
65 a 100 74.5 10 105 a 200 105
105 a 200 105
75
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@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate |

Controleur intégré/Modeéle a tige-guidée Série E Q YGDH

Dimensions : moteur en ligne

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

L + Course
EQYG 25 DH o 4 x OA prof. taraudage OB 6 x NA
32 Q| [0XAH (1) prof. XA 4x G traversant prof. taraudage NC
Q /
EQYGCIM (Palier lisse) oy e L — s
Taild Plagede | lpg  alx| O - [t y - - X
course @ e | é ‘
30455 | 675 D (W fli
25| 60a185 | 100.5 | 12 \ ! =~
1902300 | 138 (0.5) x a! g
30450 | 74 wB "% A A o (4 05) | (©)
32 552180 | 107 | 16 z|| wa L (™) Y (2:1)
185a300 | 144 WC + Course XX (2:1)
Cété opposé Coté origine
[Coté origine]*3 [Coté opposé]*2 Espace requis : J2"4
Configuration du connecte;_)ur [2]\ Course /2 pace requs - OA traversant
de communication (M12)° Plage d'utilisation de la tige*! L) 4x
== r(FC) [ XX
I N i E:f—"— . - — T
b < (@) (@)K s == - \ - - T g a = > 0% CIJI
7 LJ I —— - -
S vl @ -} [OIe==9 Y
278 /\Y ) X M
v FA FB T prof. XA
EB > ¢ B+C X2 EH
Connecteur d'alimentation +ourse
électrique (M12) A + Course

EQYGLLL (Guide a billes) i

Connecteur E/S paralléle (M12)

. Plage de

Taille Coirse L |DB
30a110 91

25| 115a190 115 | 10
195a300 | 133
30a110 97.5

32| 115a190 | 116.5 | 13
195a300 | 134

#1 Plage de déplacement de la tige selon les instructions de déplacement. Veillez & ce que les piéces

Orifice d'alimentation en graisse
(Pour une course de 30 mm min.)

_Espace requis : K2

montées sur la tige ne génent pas les autres pieces et les équipements autour de la tige.
#2 Indique la position d'origine par défaut d'usine (0 mm)
#3 [] se référe au moment ou la référence du sens de rotation est modifiée.
4 Espace requis pour connecter les différents cables et monter le produit

Laissez cet espace pour manipuler les cables. Commandez le cable séparément.

#5 Un bouchon anti-poussiére femelle est fourni avec le connecteur de communication de paramétrage (M12).

RA / 80,
P ., Trou d'aération
( 5 o1/ '
L 5 o] f Vue de montage du céble/
f— connecteur coudé*
Espace requis** [mm]
Cable et connecteur J2 K2
Droit 115 -
Coudé 50x8 25

EQYGLIM, EQYGLIL Commun

6 Prévoyez un espace de 100 mm min. afin de
connecter le cable de communication pour le réglage
du contréleur.

[mm]
. | Plage de A
Taille| course | Sasten IAves fremn B C CV |DA |EB |EH| EV |FA | FB FC G | GA H J K NA
foo aa 13050 2545 | 2945 | 103 |20
25 [ 105 a 120 675 | 663 | 20 | 85 |103| 523 | 11 | 145 | 125 | 5.4 | 40.3 | 73.4 | 30.8 | 29 | M5x0.8
1254200 | 279.5 | 3195 | 128 | 845
205 & 300 102
30435 55
40449 | 270 | 315 | 1165
32 15(?5211%% 68 | 835 | 25 |101|123| 638 | 12 | 185 | 165 | 54 | 50.3 | 91.1 | 38.3 | 30 | M6x 1.0
1258200 | 300 | 345 | 1465 | 85
205 & 300 102
Tailel F'2%2de INc| OA |OB|P|Q|RA|S|T|U| Vv |WA|wB|wc| X X2 XA XB| Y | z
course Sans frein | Avec frein
30435 74.5 35 | 26 | .o
404100 79.5 0 | 335
251054120 | 65 | M6x1.0| 12 | 80 | 18 30 | 95 | 68| 57.8 : 54 | 126 166 | 4 | 5 | 322 |85
125 a 200 104.5 70 [ 435 95
205 & 300 85 | 51
30435 _ 40 | 285
40449 75
32 158)521102% 85| M6x1.0| 12 | 95 | 28 =88 [ 40 | 117 | 7.3 | 9.8 | 20 | 335 64 | 123 168 | 5 | 6 | 39.1 | 85
125 & 200 116 70 | 435 | 105
205 & 300 85 | 51
76



@-Actuator (Mise en ceuvre immédiate )

Série EQYGLIH

Bloc support

@ Guide d'utilisation du bloc support
Lorsque la course dépasse 100 mm et que le montage est
horizontal, le corps plie. Il est recommandé de monter le bloc
support. (Veuillez le commander séparément selon les
modeles indiqués ci-dessous.)

Modeéle de bloc support

LEYG-S

016

lTaiIIe

016 | Pour la taille 16
025 | Pour la taille 25
032 | Pour la taille 32

Bloc support

Bloc support
Vis de montage
/ 7
du corps
) i
- 1 o ® ol o
o | | o3s
w =
| | —— x
° \ © g
e} ) o /) &
— = / 2 x OA prof. taraudage OB
2 x @ G traversant
,1.09 ST
A\Précaution
N'installez pas le corps en utilisant uniquement un bloc support.
Le bloc support ne doit étre utilisé que pour soutenir.
[mm]
Taille Modeéle Plage de course EB G GA OA OB ST wC X
Jusqu'a 100 55
- 69 4.3 31.8 M5 x 0.8 10 16 44
16 LEYG-S016 105 & 200 X 75
Jusqu'a 100 70
- 85 5.4 40.3 M6 x 1.0 12 20 54
25 LEYG-S025 105 8 300 X 95
Jusqu'a 100 75
- 101 5.4 50.3 M6 x 1.0 12 22 64
32 LEYG-S032 105 4 300 (5.4) | ( ) X 105

= Le bloc support est livré avec deux vis de montage du corps.
# Les orifices traversants du LEYG-S025 et du LEYG-S032 ne peuvent pas étre utilisés pour le modéle a moteur du cété supérieur paralléle. Utilisez les
taraudages du cété inférieur.
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Modeéle guidé

série EQFSCIH/EQYIH/EQYGLIH
€-Actuator Caractéristiques électriques

Modeéle a tige Modeéle a tige-guidée

Moteur compatible

Moteur pas-a-pas 24 VDC

Alimentation

24 VDC =10 %

Codeur compatible

Codeur absolu sans batterie

Caractéristiques

Nombre d'entrées

3 entrées (non isolées)

Tension d'entrée

24 VDC =10 %

d'entrée parallel

Courant d'entrée

5 mA/circuit

Caractéristiques
de sortie paralléle

Nombre de sorties

4 sorties (non isolées)

Tension d'alimentation

24 VDC =10 %

Courant max. de la charge

40 mA/point

LED

PWR (verte), ALM (rouge), OVL (orange)

Le paramétrage initial de I'e-actionneur a la livraison d'usine est le mode centre fermé.
Pour passer au mode électrodistributeur monostable ou bistable, utilisez le logiciel de configuration de I'e-actionneur.
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Modéele guidé

Modeéle a tige

Modele a tige-guidée

série EQFSUIH/EQY U IH/EQYGLIH
Exemples de cablage

* Les exemples de cablage sont représentés ci-dessous. Pour plus de détails, consultez le manuel d'utilisation EQFS/EQY/EQYG.
= Utilisez le cable E/S (JX-CICI-E-[J-S) pour connecter un APl au connecteur E/S paralléle.

# Le cablage dépend du type d'entrée/sortie parallele (NPN ou PNP).

# L'E/S paralléle est de caractéristique non isolé.
La mise a la terre de I'API et autres équipements connectés utilise un commun GND avec le GND du connecteur d'alimentation électrique.

Schéma électrique

Schéma électrique

(NPN) (PNP)
Alimentation : 24 VDC Alimentation : 24 VDC
i i
INO 1 INO 1
IN1 2 IN1 2
RESET 3 RESET 3
(Inutilisé) Non connecté | 4 (Inutilisé) Non connecté | 4
ouTo 5 Charge ouTo 5 Charge
OuUTH 6 Charge OUTH 6 Charge
OouUT2 7 Charge OouUT2 7 Cherge
ALARM 8 Charge ALARM 8 Charge
| |
C24V 1 C24V 1
M24V 2 M24V 2
GND 3 GND 3
LKRLS 4 LKRLS 4
I I
Signal d'entrée Signal de sortie
Désignation Détails Désignation Détails
INO*1 Signal de mouvement pour c6té origine OuTOo Détection de position cété origine
INT*1 Signal de mouvement pour coté opposé OouT1 Détection de position c6té opposé
RESET Réinitialisation des alarmes ouT2 Détection de position point médian
«1 En mode électrodistributeur monostable, I'activation de I'entrée IN 1 *ALARM*1 Aucune OUT# active lorsque I'alarme est activee

donne l'instruction d'opération coté opposé, la désactivation de
I'entrée IN 1 donne l'instruction d'opération cété origine, et IN 0 n'est

pas utilisée.
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#1 Signal du circuit de logique négative

# Consultez le catalogue et le manuel d'utilisation de chaque modéle
d'actionneur capable d'effectuer des opérations de poussée.
Le tableau « Caractéristiques » des modéles capables d'effectuer des
opérations de poussée comprend un élément relatif a la force de poussée.




Modéle guidé

Modéle a tige Modéle a tige-guidée

serie EQFSLIH/EQYLIH/EQYGLIH

Options

B Cable de communication pour réglage du controleur

JX—C—E

Type de connecteur Cable USB

Symbole | Caractéristiques techniques Symbole | Caractéristiques techniques
T |Connecteur fileté M12 C |Sans cable USB
Q |Connecteur Push-Pull M12 — |Avec cable USB (LEC-W2-U)

Cable de communication JX-CTC-E (Connecteur fileté M12)

51 Etiquette du modéle
.
o | [ ==
3000

Cable de communication JX-CQC-E (Connecteur Push-Pull M12)

51 Etiquette du modéle

g 1111
[
ST

32

Cable USB LEC-W2-U

B8 °
L=

<Logiciel de paramétrage du contréleur/lecteur USB>

- Logiciel de paramétrage du contréleur

- Lecteur USB (pour JX-COJT-E) Incluso con il software di configurazione dell'attuatore
Télécharger sur le site internet de SMC : https://www.smc.eu

Matériel requis
oS Windows®10 (64 bit), Windows®11 (64 bit)

M Cable E/S paralléle

JX—Cl@—E—
Type de

-S

Longueur de cable

connecteur 1 1.5m
Symbole | Caractéristiques techniques 3 3m
S Droit 5 5m
A Coudé 10 10m
@Type de connecteur : droit
(45.6) L
5] -PIN2 35 £5
PIN3
PIN1
PIN 4 I ([T
PINS o5 [ gl ||||||.-|
PIN7 PING
Extrémité A Extrémité B
@Type de connecteur : coudé
(36.6) L
35 5
§ Extrémité B
D

(@ 15)

Extrémité A

« Type de connecteur : le
type coudé ne peut pas
étre utilisé pour le

Plil‘“f PN ?—‘IN6 modéle & montage
) paralléle.
RAS—PINT
PIN1 PIN8
N° de broche |Couleurducéble|  Signal Réf. Masse [g]

1 Blanc INO JX-CIS-E-1-S 88
2 Marron IN1 JX-CIS-E-3-S 164
3 Vert RESET JX-CIS-E-5-S 265
4 Jaune — JX-CIS-E-10-S 517
5 Gris ouTo JX-CIA-E-1-S 88
6 Rose OUTH JX-CIA-E-3-S 164
7 Bleu OuT2 JX-CIA-E-5-S 265
8 Rouge ALARM JX-CIA-E-10-S | 517

Interface de communication

Port USB 2.0

Affichage

1366 x 768 min.

« Windows®10 et Windows®11 sont des marques déposées de Microsoft

Corporation aux Etats-Unis.

B Cable d'alimentation

JX-CD @—
Type de

E-[1]-S

Longueur de cable

connecteur 1 1.56m
Symbole| Caractéristiques technigues 3 3m
S Droit 5 5m
A Coudé 10 10 m
Réf. Masse [g] Réf. Masse [g]
JX-CDS-E-1-S 68 JX-CDA-E-1-S 68
JX-CDS-E-3-S 125 JX-CDA-E-3-S 125
JX-CDS-E-5-S 200 JX-CDA-E-5-S 200
JX-CDS-E-10-S| 387 JX-CDA-E-10-S| 387

B Type de connecteur : droit

(45.8) L
3515
45
X IN2
PIN 1 B
P -
PIN 4 PIN3
Extrémité A Extrémité B

B Type de connecteur : coudé

(35) L
3515 # Type de connecteur : le
= type coudé ne peut pas
étre utilisé pour le modele
= [ k a montage paralléle.
g Extrémité B
Extrémité A
(D 15)
P2 PIN3 N° de broche | Couleur du cable Signal
1 Marron Cc24V
45 y o4 2 Blanc M24V
PIN 1 3 Bleu oV
4 Noir LK RLS
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Liste des conformités
CE/UKCA/UL

# Pour connaitre les produits conformes aux normes CE, UKCA et UL, reportez-vous aux tableaux ci-dessous. A partir de septembre 2024

BLista de conformidad “0”: conforme “x”: Non applicable “—”: Pas d'ajustement

Série € A
UK
CA | Corfomits N° de certificat (fichier n°)
EQFS o | o E339743
EQY o | o E339743
EQYG O X -

+1 La taille 16 n'est pas applicable.
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A Consignes de sécurité

Ces consignes de sécurité ont été rédigées pour prévenir des situations dangereuses
pour les personnes et/ou les équipements. Ces instructions indiquent le niveau de risque

potentiel a I'aide d'étiquettes "Précaution”, "Attention" ou "Danger”. Elles sont toutes
importantes pour la sécurité et doivent étre appliquées, en plus des Normes
Internationales (ISO/IEC) ", a tous les textes en vigueur a ce jour.

1) ISO 4414 : Fluides pneumatiques — Régles générales et exigences

A Danger: .Dang,er indiqu'e dn ri?que potentiel de niveau fort qui, s'il est de sécurité pour les systemes et leurs composants.
ignoré, pourrait entrainer la mort ou des blessures graves. ISO 4413 : Fluides hydrauliques — Régles générales et exigences
Attention indique un risque potentiel de niveau moyen qui, de sécurité pour les systemes et leurs composants.

A Attention: s'il est ignoré, pourrait entrainer la mort ou des blessures IEC 60204-1 : Sécurité des machines — Matériel électrique des

machines. (1ére partie : recommandations

graves.
générales).
. Précaution indique un risque potentiel de faible niveau qui, ISO 10218-1 : Robots et dispositifs robotiques - Exigences de
A Precaution: s'il est ignoré, pourrait entrainer des blessures mineures ou sécurité pour les robots industriels - Partie 1 : robots.
peu graves. etc.

/\ Attention

1. La compatibilité du produit est sous la responsabilité de la personne
qui a congu le systéme et qui a défini ses caractéristiques.

Etant donné que les produits mentionnés sont utilisés dans certaines
conditions, c'est la personne qui a congu le systeme ou qui en a déterminé
les caractéristiques (apres avoir fait les analyses et tests requis) qui
décide de la compatibilité de ces produits avec l'installation. Les
performances et la sécurité exigées par I'équipement seront de la
responsabilité de la personne qui a déterminé la compatibilité du systéme.
Cette personne devra réviser en permanence le caractere approprié de
tous les éléments spécifiés en se reportant aux informations du dernier
catalogue et en tenant compte de toute éventualité de défaillance de
I'equipement pour la configuration d'un systeme.

. Seules les personnes formées convenablement pourront intervenir
sur les équipements ou machines.
Le produit présenté ici peut étre dangereux s'il fait I'objet d'une mauvaise
manipulation. Le montage, le fonctionnement et I'entretien des machines
ou de I'équipement, y compris de nos produits, ne doivent étre réalisés
que par des personnes formées convenablement et expérimentées.

. Ne jamais tenter de retirer ou intervenir sur le produit ou des
machines ou équipements sans s'étre assuré que tous les dispositifs
de sécurité ont été mis en place.

1. L'inspection et I'entretien des équipements ou machines ne devront étre
effectués qu'une fois que les mesures de prévention de chute et de
mouvement non maitrisé des objets manipulés ont été confirmées.

2. Si un équipement doit étre déplacé, assurez-vous que toutes les
mesures de sécurité indiquées ci-dessus ont été prises, que le courant
a été coupé a la source et que les précautions spécifiques du produit
ont été soigneusement lues et comprises.

3. Avant de redémarrer la machine, prenez des mesures de prévention
pour éviter les dysfonctionnements malencontreux.

. Nos produits ne peuvent pas étre utilisés au-dela de leurs
caractéristiques techniques.

Nos produits ne sont pas développés, concus et fabriqués pour une

utilisation dans les conditions ou environnements suivants.

Une utilisation dans ces conditions ou environnements n'est pas

couverte.

1. Conditions et environnements en dehors des caractéristiques
techniques indiquées, ou utilisation en extérieur ou dans un endroit
exposé aux rayons du soleil.

2. Utilisation dans les secteurs nucléaire, ferroviaire, aérien, aérospatial,
maritime ou automobile, application militaire, équipements affectant la
vie humaine, le corps et les biens, équipements relatifs aux carburants,
équipements de loisir, circuits d'arrét d'urgence, embrayages de
presse, circuits de freinage, équipements de sécurité, etc. et toute autre
application ne correspondant pas aux caractéristiques standard
énoncées dans les catalogues et les manuels d'utilisation.

3. Utilisation dans les circuits interlock, sauf pour une utilisation avec
double verrouillage telle que l'installation d'une fonction de protection
mécanique en cas de défaillance. Inspectez régulierement le produit
pour vérifier son bon fonctionnement.

/\ Précaution

Nous développons, concevons et fabriquons des produits
pour équipement de commande automatique destinés a une
utilisation inoffensive dans les industries de fabrication.
L'utilisation dans les industries non manufacturiéres n'est
pas couverte.

LLes produits que nous fabriquons et commercialisons ne
peuvent pas étre utilisés a des fins de transactions ou de
certification indiquées dans la Loi sur les mesures.

La nouvelle Loi sur les mesures interdit I'utilisation d'unités
autres que Sl au Japon.

Garantie limitée et clause
limitative de responsabilité/
clauses de conformité

Le produit utilisé est soumis a la "Garantie limitée et clause
limitative de responsabilité" et aux "Clauses de conformité".Veuillez
les lire attentivement et les accepter avant d'utiliser le produit.

Garantie limitée et clause limitative de
responsabilité

1. La période de garantie du produit est d'un an de service ou
d'un an et demi aprés livraison du produit, selon la premiere
échéance.? Le produit peut également tenir une durabilité
spéciale, une exécution a distance ou des pieces de rechange.
Veuillez demander l'avis de votre succursale commerciale la
plus proche.

2. En cas de panne ou de dommage signalé pendant la période
de garantie, période durant laguelle nous nous portons
entieérement responsable, votre produit sera remplacé ou les
pieces détachées nécessaires seront fournies. Cette limitation
de garantie s'applique uniguement a notre produit,
indépendamment de tout autre dommage encouru, causé par
un dysfonctionnement de I'appareil.

3. Avant d'utiliser les produits SMC, veuillez lire et comprendre les
termes de la garantie, ainsi que les clauses limitatives de
responsabilité figurant dans le catalogue pour tous les produits
particuliers.

2) Les ventouses sont exclues de la garantie d'un an.

Une ventouse étant une piece consommable, elle est donc garantie
pendant un an a compter de sa date de livraison.

Ainsi, méme pendant sa période de validité, la limitation de garantie ne
prend pas en charge l'usure du produit causée par I'utilisation de la
ventouse ou un dysfonctionnement provenant d'une détérioration d'un
caoutchouc.

Clauses de conformité

1. L'utilisations des produits SMC avec I'équipement de production
pour la fabrication des armes de destruction massive (ADM) ou
d'autre type d'arme est strictement interdite.

2. Les exportations des produits ou de la technologie SMC d'un
pays a un autre sont déterminées par les directives de sécurité
et les normes des pays impliqués dans la transaction. Avant de
livrer les produits SMC a un autre pays, assurez-vous que toutes
les normes locales d'exportation sont connues et respectées.

A Consignes de sécurité Lisez les "Précautions d'utilisation des Produits SMC" (M-E03-3) avant toute utilisation.
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