Compatible con controlador en bloque

Actuadores eléctricos

Modelo sin vastago/con vastago/con vastago

guiado/mesas eléctrica

s lineales/mesa giratoria

Mesa eléctrica lineal/Modelo compacto
Tamano: 16, 25
Serie LE2S[H

Mesa eléctrica lineal/Modelo de alta rigidez
Tamano: 16, 25
Serie LE2SHLH

&

Modelo sin vastago/

Accionamiento por husillo a bolas _
Tamafo: 16, 25, 32, 40 _
Serie LE2FS[ H

Modelo sin vastago/

Accionamiento por correa
Tamano: 16, 25, 32

Serie LE2FBLH

g
Modelo con vastago
Tamano: 16, 25, 32
Serie LE2Y[H

Modelo con vastago guiado
Tamafo: 16, 25, 32

Serie LE2YGLH

Mesa giratoria
Tamafo: 30, 50

serie LE2RCH P

Emisiones anuales de CO2:
38 % max. de reduccion
(Comparacién SMC)

8.7 kg-COze/aﬁo('I 4.1)

# Los valores numéricos dependen de las
condiciones de trabajo.

Se pued

Hll

Controlador en bloque

“‘\‘\“‘\‘\‘\“ .

en conectar hasta 16 ejes.

Serie LE2F
Serie LE2S(H)

H/LE2Y (G)
H/LE2R

H

r
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Actuadores eléctricos Modelo sin vastago/con vastago/con vastago guiado/mesas
eléctricas lineales/mesa giratoria

Serie LE2F [ JH/LE2Y(G)UIH/LE2S(H) I H/LE2RUIH Qe oE ey N AT

Las emisiones anuales de CO: se reducen en hasta un 38 % gracias ala optimizacion del control del motor (comparacion con SMC)

— ® Modelo sin véastago, Tamafio 32 @ Velocidad: 50 mm/s
% 16 funcionamiento| @ Aceleracion/deceleracion: 3000 mm/s? @ Relacion de funcionamiento: 20 %
> 14 —
S Reduccion i
o Pieza de 45 kg 600 mm
Q12 del 38 % \
=, 10
e \
8 8
3 6 [
(%2}
e 4 Motor
kel \
(72}
2 2
L] .
0 Patin / \ Actuador

Nuevo
LEFS32EA C LE2FS32HA * Los valores numéricos dependen de las condiciones de trabajo.

Selecciona entre 5 direcciones de entrada del cable

Facil puesta en marcha tras restablecerse
la alimentacién

El encoder conserva la informacion de
posicionado incluso si se interrumpe
el suministro de alimentacion. No es
necesario realizar una operacion de
retorno al origen cuando se restablece
el suministro.

No requiere el uso de baterias.
Mantenimiento reducido

No se usan baterias para almacenar la informacién de
posicion. Por tanto, no es necesario almacenar
baterias de repuesto ni sustituir las baterias agotadas.

Para el modelo sin vastago Para el modelo con vastago

Permite detectar la posicion de Para comprobar el limite y la sefial intermedia
la mesa durante toda la carrera

Detector
magnético

Detector
magnético

Detector magnético de estado sélido con indicacion en 2 colores (serie D-M9[J)
Posibilidad de realizar un ajuste preciso de la

posicién de montaje, sin errores. Rango de trabajo ON

- oS s
Una luz se ilumina o —_ ‘Rojo Verde iRojo!
cuando el producto se encuentra e » T
dentro del rango optimo de trabajo. —

1 Z;SNC



Actuadores eléctricos Modelo sin vastago/con vastago/con vastago guiado/mesas
eléctricas lineales/mesa giratoria

Serie LE2FL [ JH/LE2Y(G)UIH/LE2S(H) H/LE2RUIH @i e (e N oA )

Variaciones

Modelo sin vastago Modelo con vastago | Modelo con vastago guiado

LE2FSCH LE2FBH LE2YOH LE2YGH

Serie

En linea: Husillo a bolas
Paralelo: Husillo a bolas + Correa

En linea: Husillo a bolas Husillo a bolas + Correa (LE2YGICIH),
Paralelo: Husillo a bolas + Correa | Husillo a bolas (LE2YGICIDH)

Tipo de actuador

Velocidad méx. *! [mm/s] 1200 1700 900 900
Repetibilidad de posicionado [mm] | +0.015 (Paso H para tamafio 25/32/40: :0.02) +0.08 +0.02 +0.02
Motor de acciona- |Encoder absoluto sin baterfa

miento (Motor paso a paso 24 VDC) * ® ® o
Alimentacion | 24 VDC =10 %

. . Operacioén de posicionamiento
Modo de funcionamiento P p

Empujar
16 [ (J [ ] [
Tamano 25 4 ® ® ®
32 () (J [ ] [
40 (] — — —
Carga max. de trabajo 16 18 (12) 1 40 (10) 40 (10)
[kal ) | 25 40 (15) 10 70 (30) 70 (29)
Los valores entre parén- Tamafio
tesis corresponden al 32 68 (20) 19 100 (46) 100 (44)
montaje vertical. 40 80 (40) — — _
5 16 154 — 154 154
Fuer:;":?:- de Tamaro25 511 — 511 511
o 32 796 - 796 796
40 637 - — —
Carrera max. [mm] | 1200 | 2600 | 500 | 300
Montaje de detectores magnéticos| [ ] | @2 | [ ] | [ J

+1 Los valores numéricos dependen del tupo de actuador, la carga de trabajo, la velocidad y las especificaciones. Contacta con SMC para obtener méas detalles.

*2 Excluido tamafio 16
@evo
LE2R[CH I m

Serie Serie
) ., Husillo trapecial + correa (Modelo R/L), Tipo de actuacion Engranaje helicoidal especial + accionamiento por corea
Tipo de actuacion ) :
Husillo trapecial (Modelo D) ] 320
= — Angulo de giro []
Velocidad méaxima [mm/s] 550 | 450 180, 90 (con tope externo)
itivi itivi M lo basi +0.
.R epetiti dad de Modelo bésico 005 Rgpgtltm(@d deo odelo baS|c.0” 0.05
posicionamiento [mm] posicionamiento ]| Modelo de gran precision +0.03

Motor de Encoder absoluto sin bateria

Motor (_1e syl ling 15 2 [ ) accionamiento| (Motor paso a paso 24 VDC) ®
accionamiento | (Motor paso a paso 24 VDC)

Alimentacién | 24 VDG +10 %
Alimentacion | 24 VDC 10 % = °
Tamaho
. 16 o 50 [ J
Tamafo 25 °
30 Par elevado 2.5
Par max. de ‘i

Carga méxima de trabajo [k] 16 3@ 8 (2) giro Tamafio Basico 1.7
Los valores entre paréntesis | Tamafio [N-m] 50 Par elevado 13.9
corresponden al montaje vertical 25 5(5) 12 (4) Bésico 8.7
Fuerzamaximade | . .~ L e o Par elevado 25
empuije [N] 25 189 189 Par max. de 30 Basico 1.7

— empuje  |Tamafio :
Carrera maxima [mm] | 150 150 (N'm] 50 Par elevado 6.9
Basico 4.3

SMC 2
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Actuadores eléctricos Modelo sin vastago/con vastago/con vastago guiado/mesas
eléctricas lineales/mesa giratoria

serie LE2FIIH/LE2Y(G)IH/LE2S(H)H/LE2RCH

Diseno del sistema

Controlador en bloque

@ Conector de comunicacion CC-Link

VG E N G LEC-CMJ-S
Modelo de

derivacionen T

Unidad Gateway Unidad de driver Unidad de terminacion
JXD1-MGW-CC-[] JXD1-MDPL] JXD1-MTR
CC-Link Hasta 8 unidades de driver como maximo.

Debe
suministrarlo

[~ s @ ol

d

el cliente Al conector L + ‘ 1
CC-Link T 5
) -1 |+
@ Enchufe de alimentacion -
de control ~ 1
(accesorio) o 1
JX-NC-M ®
(Entrada de alimentacion de i
control, entrada de liberacion JXD1-MGW-EN-[] .
EtherNet/IP™ 2

de parada para todos los ejes)

A C24
@ Enchufe de alimentacion ~
del motor e
(accesorio) | ::l Conectado al
JX-NM-M » CHAOCHB
- ® :’J 8

@
JXD1-MGW-EC-[]

® Enchufe de bloqueo

EtherCAT ?aeci’:;";g':itoa;’ié“ ----@ Cable del actuador
Alimentacién & JX-NL-M JX-CP-D-[]
para controlador (desconexion de la
alimentacion para cada eje,
24VnC entrada de desbloqueo)

PLC

Software de seleccion del
actuador eléctrico / Controlador
en bloque compatible
Selecciona una fuente de
aIiment.acién con una c::)pacidad JXD1-MGW-PN-IJ
de corriente superior o igual a la PROFINET
calculada por la serie LE2. )

Debe suministrarlo el cliente i
AP1,P20IN, OUT

% Los calculos se pueden
realizar en la web de SMC.
https://www.smc.eu

Cable de tipo C
Compatible con USB
2.0 o superior

PC Debe suministrarlo el cliente

Debe suministrarlo el cliente
- Software de configuracion del controlador <ACT-Connected»

- Driver USB

x Descargar de la web de SMC: https://www.smc.eu O Acurrthes dBETGE

LE2FSO, LE2FBL], LE2YL], LE2YGL],
- Ajuste de comunicacion de bus de campo LE2S(H)H, LE2R[CH

- Registro de los parametros del actuador para cada eje
- Cambio de ajustes para cada eje - Funcionamiento de prueba/monitorizacion - Confirmacién de alarmas

3 ZSVC



Compatible con controlador en bloque

Actuadores eléctricos

Modelo sin vastago/Accionamiento por husillo a bolas serie LE2FS[ 1H

- Y= [=To o 10 ale (=1 I a 8100 =) [o N RPN p.7
FOrma de PEeAIAO -+ eoveieieiiii p. 18
ESPECIfiCaCIONES -+ viiviiiiiiiiii p. 19
(DT a =T I [0 4 1= T R T ORI p. 21
Modelo sin vastago/Accionamiento por correa serie LE2FB[_H
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
i SeleCCiON del MOAEID i p. 31
- Forma de pedido ....................................................................................................................................... p. 34
Especificaciones ....................................................................................................................................... p. 35
DIMENSIONES «+vvevervetereetitiieti ettt a bbbttt b e ae s p. 37
Modelo con vastago serie LE2Y[H
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
- SeleCCiON del MOAEID v p. 43
Forma de ped|do ....................................................................................................................................... p. 50
Especificaciones ....................................................................................................................................... p. 51
DIMENSIONES «+-veeveereerrerreeiiitiit ettt e r e b e ae et s ae et e a e re e a e reen p. 53
Modelo con vastago guiado serie LE2YGLIH
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
> " SelecCiOn del MOAEID i p. 63
— \\a” FOrMA @ PEAIAO rrrrvveeeeeeeeeeesssssssisissssss e sssssessssss i p.73
‘5\5 ‘ : ?‘ Especificaciones ....................................................................................................................................... p. 74
8 > Z DIMENSIONES «+oveeveerrerreettetiite ettt ettt ettt et et et ettt eae e e te s b ere et reen p. 76
18
4

O
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Actuadores eléctricos

Mesa eléctrica lineal/modelo compacto serie LE2S[ 1H

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

SeleCCION AEI MOAEIO <o ieeiiiieee ettt e e e e e e e e e e eareaee e p. 85
Forma de PedidO . i p. 94
ESPECIfiCACIONES -+ viiviiiiiiiiieii p. 95
(D1 aT=) 8110 8 1= < T T TP TP UPPPUPRURT p. 96

Mesa eléctrica lineal/modelo de alta rigidez serie LE2SHL IH

SEIECCION AEI MOEIO rvvvvverrrvrssseseesisessessies st p. 103
FOIME @ PEAITIO --rr-vvessvvrsserssssesssessees oo p. 112
ESPECITICACIONES ++-vt-vvt-vveeeeie p. 113
DiIMIENSIONES --vvereevressnreesssseseesssseseessassesssssssiesesssssessssssseesesssssesessesseessssssessessssesesssseesesssssssesssssseesesssseees p. 114

Mesa giratoria serie LE2RLIH

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

N =

Montaje de detectores magnéticos

SelecCion del MOAEIO - et p. 123
Forma de ped|do ....................................................................................................................................... p. 127
Especificaciones ....................................................................................................................................... p. 128
DIMENSIONES cveetvveerreeritiiii e e b e e bbb e be et e be e ab e e ae e ab e e te s p. 129
................................................................................................................................................................. p. 29, 40, 61

Detector magnético de estado s6lido, Detector magnético de estado sélido normalmente cerrado,

Detector magnético de estado sOlido con INAICACION €N 2 COIOIES -ttt p. 131

O
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Actuadores eléctricos

Modelo sin vastago/Accionamiento por husillo a bolas

Serie LE2FS[1H

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

o
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Compatible con controlador en bloque

Modelo sin vastago/Accionamiento por husillo a bolas

Serie LE2FS[ 1H
Seleccion del modelo

Procedimiento de seleccion

Comprueba la carga . . . Comprueba el
@ de trabajo-velocidad. m Verifica el tiempo de ciclo. m momento admisible.

Ejemplo de seleccion
Condiciones de [ . o . - , ) 20 |
funcionamiento Masa de la pieza: 10 [kg] Condiciones de montaje de la pieza: _ PR IAceleracidn: 3000 mmv2
*Velocidad: 300 [mm/s] 225 ~
w = \\
e Aceleracion/Deceleracion: 10000 [mm/s?] g 5 20 >
e T .
eCarrera: 200 [mm] _ . B s S
fi [ = N
®Posicion de montaje: horizontal hacia arriba (0 ] 3 \ S
] s 10 s
8 . N
. . ™ . \ n Aceleracion:
w Comprueba la carga de trabajo-velocidad. <Grafico velocidad-carga de trabajo> (paginas 10a 13) o 10000 mm/s?
Selecciona un modelo en funcion de la masa de la pieza y la velocidad consultando el 0 200 400 600 800
grafico velocidad-carga de trabajo. Velocidad: V [mm/s]
Ejemplo de seleccion) Se puede seleccionar provisionalmente el modelo LE2FS25H-200  <Grafico velocidad-carga de trabajo>
basandose en el grafico mostrado a la derecha. (LE2FS25H/Absoluto sin bateria)
Verifica el tiempo de ciclo.
Calcula el tiempo de ciclo usando el Ejemplo de calculo) — L
siguiente método de calculo. T1 a T4 pueden calcularse como se indica IS
- . ) - g
Tiempo de ciclo: o _ acontinuacion. = | at / a2
T puede obtenerse a partir de la siguiente ecuacion. 5 / o \
T1 = V/a1 = 300/10000 = 0.03 [s], 8 Tiempo
T=T1+T2+T3+T4[s]] 18— /a2 300110000 0,03 4] 2 Is]
= az2 = = 0. S k=] N
*T1: Tiempo de aceleracion T3: To= 22z 801 + ng 2
El tiempo de deceleracion se puede \Y T1 T2 T3 (T4
obtener a partir de la siguiente ecuacion. 200 - 0.5 - 300 - (0.03 + 0.03)
1 = Vai | | T3 = V/az | = L : Carrera [mm] - (Condiciones de funcionamiento)
= Vial [s] = V/az [s] =0.64[s] 300 V: Velocidad [mm/s] - (Condiciones de funcionamiento)
®T2: Tiempo a velocidad constante puede at: Aceleracion [mm/s?] - (Condiciones de funcionamiento)
obtenerse a partir de la siguiente ecuacion. T4=0.15]s] a2: Deceleracion [mmis?] - (Condiciones de funcionamiento)
T2 = L-05-V-(T1+ TS)[S] ) ) T1: Tiempo de aceleracion [s]
v El tiempo de ciclo se puede obtener de la Tiempo hasta que se alcanza la velocidad de ajuste
©T4: Tiempo de estabilizacion varia en siguiente manera. T2: Tiempo a velocidad constante [s]
funcion de las condiciones tales como T=T1+T2+T3+T4 Tiempo hasta que el actuador funciona
tipo de actuador, carga y el valor “En =0.03+0.64 +0.03 +0.15 a velocidad constante
posicion” de los datos de paso. =0.85[s] T3: Tiempo de deceleracion [s]
Valor de referencia para tiempo de Tiempo desde el inicio del funcionamiento
estabilizacion: 0.15 s max. a velocidad constante hasta la parada
Para este célculo se usa el siguiente valor. T4: Tiempo de estabilizacion [s]
Tiempo hasta que se completa el posicionado
T4=0.15]s]
Comprueba el momento admisible. <Momento estatico admisible> (pagina 13) 1000 {1y
<Momento dinamico admisible> (paginas 14, 15) i \
Comprueba que el momento que se aplica al actuador esta dentro del rango E 800 'l \ 1000 mm?
admisible tanto para condiciones estaticas como dinamicas. £ HELN \
9 600 T 3000 r‘nm/s‘2 i
Mep 5 ‘-\ 4| 1N 5000 mms
N 400 e e
o 3 [59800 mm/s?
m g TN
L3 > 200 e >
S . Ao
p O '--—._
B:( 0 510 15 20 25 30 35 40
Carga de trabajo [kg]

Basandonos en el resultado del calculo anterior, deberiamos seleccionar el modelo LE2FS25H-200.
! ZS\MC




Seleccion del modelo Serie LEZFSD H
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Procedimiento de seleccion

Procedimiento de seleccion del control de empuje

Comprueba la Comprueba la Comprueba el momento dinamico admisible
tasa de trabajo. fuerza de empuje. durante una operacioén de empuije.

+ La relacion de funcionamiento es la relacion del tiempo de funcionamiento en un ciclo.

Ejemplo de seleccion

Condiciones de .
¢ Condiciones de montaje: Horizontal (empuje) ®Relacion de funcionamiento: 15 [%)] Accesorio

funcionamiento
oF d je:40 [N e\/elocidad: 100 /
uerza de empuje [N] elocidal [mm/s] X
e Altura del accesorio: 50 [mm] eCarrera: 200 [mm]
XX comprueba la tasa de trabajo. Control de empuje

<Tabla de conversion fuerza de empuje-relacién de funcionamiento>
Selecciona la [Fuerza de empuje] a partir de la relacion de funcionamiento
consultando la Tabla de conversion fuerza de empuje-relacion de funcionamiento.

Ejemplo de seleccion)

Basandose en la tabla inferior,
®Relacion de funcionamiento: 100 [%] A
El valor de ajuste de la fuerza de empuje sera del 45 [%].

<Tabla de conversion fuerza de empuje-relacién de funcionamiento>
(LE2FS16H/Absoluto sin bateria)

Temperatura |Valorde ajustedela| Tasa de | Tiempo de empuje Relacion de funcionamiento = A/B x 100 [%)] ‘
ambiente  [fuerza de empuije [%]| trabajo [%] continuo [min]

Posicion
—
%
[ '

40 °C o menos | 45 o0 menos 100 Sin restricciones

= [Valor de ajuste de la fuerza de empuje] es uno de los datos de
paso que se introducen en el controlador. 200 T T T
« [Tiempo de empuije continuo] es el tiempo que puede permanecer Paso 2.5: LE2FS16HC
el actuador empujando de forma continua. \

100

Fuerza [N]

i

150 | Paso 5: LE2FS16HB
Selecciona un modelo en base al valor de ajuste de la fuerza de
empuje y a la fuerza consultando el grafico de conversion de fuerza.
I
eFuerza de empuje: 40 [N] ﬁ
0

m Comprueba la fuerza de empuje. Paso 10: LE2FS16HA y
Ejemplo de seleccion) 50
e Valor de ajuste de la fuerza de empuje: 39 [%] 20 o5 30 35 40 45 50

<Grafico de conversion de fuerza>
Basandose en el grafico mostrado a la derecha, [I—
Se puede seleccionar provisionalmente el modelo LE2FS16HA. Valor de ajuste de la fuerza de empuije [%]*!

<Grafico de conversion de fuerza>

(LE2FS16[H/Motor paso a paso)
+1 Valores de ajuste para el controlador.

Comprueba el momento dinamico admisible
durante una operacion de empuje.

<Grafico velocidad-carga de trabajo> (pagina 13) 300
<Momento dinamico admisible> (pagina 9) 250 \
Comprueba que el momento que se aplica al actuador esta dentro \
del rango admisible tanto para condiciones estaticas como dinamicas. T 200 \
=
Mep = 150
= 100
L2 50 \~
7 {1 I 0 .l
i ] 0 50 100 150
Fuerza [N]

Basandonos en el resultado del calculo anterior, deberiamos
seleccionar el modelo LE2FS16HA-200.

SVMC 8
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2FS[ 1H

+ Estos graficos muestran el voladizo admisible (unidad de guia)

Momento dinamico admisible para empuje cuando el centro de gravedad de la pieza sobresale en una direccion.
S | Direccién de voladizo de carga Modelo
‘© | F: Fuerza
&8 | Me: Momento admisible [N-m]
o
O | L: Voladizo al centro de gravedad de la carga de trabajo [mm] LE2FS16 LE2FS25 LE2FS32 LE2FS40
300 \ 300 300 \ 300 \
250 \ 250 250 \ 250 \
©
o E 150 E 150 E 150 E 150
t Y|o pr \ r \ r N
o| L L I 100 100 N 100 100 AN
% ’ rLEjL.LJ s D ‘ [ 50 50 N 50 \\ 50
2 0 ] 0 | 0 [~ 0
g 0 50 100 150 0 100 200 300 400 500 0 200 400 600 800 0100 200 300 400 500 600
B Fuerza [N] Fuerza [N] Fuerza [N] Fuerza [N]
E 300 300 300 300
£ \ \ \
E 250 \ 250 250 \ 250 \
© — — —_ —_
£ ﬂﬂi £ 200 \ = 200 = 200 \ = 200
ol E 150 E 150 E 150 E 150
N Z |~ o \ ™ \ ™ A
ol L2 = 100 = 100 \ = 100 = 100 AN
= 50 50 < 50 \\ 50
0 ] 0 | 0 [~ 0
0 50 100 150 0 100 200 300 400 500 0 200 400 600 800 0100 200 300 400 500 600
Fuerza [N] Fuerza [N] Fuerza [N] Fuerza [N]
Calculo orientativo del factor de carga

1. Elige las condiciones de funcionamiento.
Modelo: LE2FSCIH Posicién en la que se aplica la fuerza de empuje [mm]: Yc/Zc
Tamano: 16/25/32/40
Fuerza de empuje: F
2. Selecciona la grafica correspondiente en funcién del modelo, el tamafio y la posicién de montaje.
. A partir de la aceleracion y de la carga de trabajo, obtén el voladizo [mm]: Ly/Lz del gréfico.
4. Calcula el factor de carga en cada direccion.
ay = Yc/Ly, oz =Zc/Lz
5. Confirma que el total de ay y oz es 1 0 menos.
ay+oz=<1
Si es superior a 1, considera una reduccion de la aceleracion y de la carga de trabajo 0 un cambio en la posicion central de la carga de trabajo y un cambio de serie.

w

1. Condiciones de funcionamiento 3. Ly =300 mm, Lz =300 mm
Modelo: LE2FS40H 4. El factor de carga en cada direccion se puede obtener de la
Tamano: 40 siguiente manera.
Fuerza de empuje: F ay =100/300 = 0.33
Posicion central de la carga de trabajo [mm]: Yc = 100, Zc = 100 az = 100/300 = 0.33

2. Determina el fw = 1.5 5.0y + 0z =0.66 <1

— 300 ‘ — 300 —O

E TS EME

< 250 < 250

- ol il

3 200 S 200

g g

3 5]

2 150 S 150

S 100 S 'S 100 N

s N s N

s 50 s 50

L : =

2 0 2 0

< 0100 200 300 400 500 600 & 0100 200 300 400 500 600
Fuerza [N] Fuerza [N]

# Cuando el producto realiza ciclos repetidos con carreras parciales, utilizalo en una carrera completa al menos una vez cada pocas docenas de ciclos.

O
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Compatible con controlador en bloque

Seleccion del modelo Serie LEZFSD H
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)

LE2FS16/Accionamiento por husillo a bolas

Horizontal/Paso 10

Vertical/Paso 10

12 | 35
10 N T 3000 mm/s2 | S N
— 8 \ S _. 25 =
2 NG T 2 2 N 3000 mm/s2—|
s 6 o ~ mm's
o 2 15 ~
© © &
= 10000 mm/s? - =y 5000 mm/s2 Y
2 05
0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
LE2FS16/Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal/Paso 5 Vertical/Paso 5
16 ‘ 7 i i
Feedeefemcem=de==F==dc_ |, 3
14 ~ ~°°° mm/s? 6 = 3000 mm/s?
12 )\ B 3 5 S
g 10 10000 mmy/s? \\ 2 4 ‘\‘
s 8 N @ 5000 mm/s? N
> = > N\
4 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
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
LE2FS16/Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal/Paso 2.5 Vertical/Paso 2.5
20 T 14
]g ! 12 S, 2
_ 14 10000 mm/s? 10 NN 3000 mm/s
2 1 S DAY
s 10 3000 mm/s2 @ 5000 mm/s?2 X
s 8 2 6
= =
4 N
2 2 |
0 0
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
10
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2FS[ 1H

Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)

LE2FS25/Accionamiento por husillo a bolas

Horizontal/Paso 20

Vertical/Paso 20

—. 16 | | — 25
[ — — — — —_——— 2
;_‘ 14 ~~< 3000 mm/s2 § 5
5 12 ~=T2 5 N 3000 mm/s?
T 10 ™ T 1 3
g o Seo 3 5 S=o N
= £ ~o
g 6 —— g 1 3
© (]
e ¢ 10000 mm/s2” | 205 5000 mm/s2
c 2 | © |
0
% 200 400 600 800 1000 1200 1400 0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
LE2FS25/Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal/Paso 12 Vertical/Paso 12
_. 35 | —_ 9
(=2} (o2} ‘
= 30 3000 mm/s? = 8 i
Y -LLL LT P Py = 7 3000 mm/s?
S Sso S 6 -
g fo \\\ @ i <.¢~;
g ® ~<L s S
s 10 S ~ © S~
] 10000 mm/s? N ! e 2 5000 mm/s?
S ° L ' S L
1
0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
LE2FS25/Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal/Paso 6 Vertical/Paso 6
.70 _. 25
£ w0 2
= = 20
s 50 3000 mm/s 5
8 40 = T 15
g ~ s ~
< 30 N3 < 10 N 3000 mm/s2—|
T 20 LS S N
S — s S 5 >SN
g 1 10000 mm/s2 ‘I S 5000 mm/s2
0 | 0 1
0 100 200 300 400 500 0 50 100 150 200 250 300 350 400
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
LE2FS25/Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal/Paso 3 Vertical/Paso 3
120 _. 40
(=2} (e2]
=< 100 2 35
z = 30
5 80 S 25
8 s 3000 mm/s2
£ 60 3000 mm/s? g 2
3 40 L 15 %
] s 10 o
5 2 10000 mm/s g s s000 sz | SSae ]
0 | 0 ‘ \
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
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Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)

Compatible con controlador en bloque

Seleccién del modelo Serie LEZFSDH

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

LE2FS32/Accionamiento por husillo a bolas

Horizontal/Paso 24

Vertical/Paso 24

= 45 | = 5 ‘
2 40 frr————r—— 2 45 3000 mm/s2
> a5 = 3000 mm/s? > 4 e
.. ~~ .. \‘
S 30 e o 385 s
K] 25 ~~~ 38 3 ~
£ 2 > g 25 5000 mm/s? S
~ 2 -~
=ERE ~Raer S 45 AN
e g
e 10 10000 mm/s2 —— "~ g 1 RS
o 5 ‘ ‘\ll O 05 r
0 L 0 1
0 200 400 600 800 1000 1200 0 200 400 600 800 1000 1200
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
LE2FS32/Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal/Paso 16 Vertical/Paso 16
_. 60 ‘ I — 15
T 55 | | £
> 90 < =
= ig ~< 3000 mm/s? 5 10
S S = s 3000 mm/s?
f % g g
° 25 ~< s =
T 20 ~ © 5 I
5 18 S S 5000 mm/s? RS
° 3 P S | S5y
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
LE2FS32/Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal/Paso 8 Vertical/Paso 8
__ 100 _. 30
2 9 5
E 80 E 25
8 gg ----- ——=~ 3000 mm/s? 5 20
8 50 ~< — ] 15 ~— 3000 mm/s?——]
£ - £
§ gg ~—__ ~~§‘ § 10 I
~
g 0 10000 m/z\\‘\ = g 5 il sy
10 mm/s >
o o ‘ 1 : (&) 0 ‘ ‘ \n
0 100 200 300 400 500 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
LE2FS32/Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal/Paso 4 Vertical/Paso 4
_ 100 | | _ 50
2 90 2 45
= 80 3000 mm/s2 = 40
s NMEsesssssssses== B e e e T = s 35 ]
'_g 60 - g 30 3000 mm/s2_____ |
S 50 © 25
g 40 10000 mm/s? o 20 <
S 30 mm's S 15 L&
2 20 2 10 5000 mm/s2
o 10 (&) g ‘ ‘
0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2FS[ 1H

Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)

LE2FS40/Accionamiento por husillo a bolas

Horizontal/Paso 30 Vertical/Paso 30

— 28 — 5
2 2e ~ ! ! 5 - \ \
z 2 ~~ 3000 mm/s? > 4 s 3000 mms?
0 20 Nw 0
g e b g 3 R
S 14 S [ /\
o 12 N‘\ © 2 000 mm/s?2 \
< 10 ~s o 2000 mnv/s
5 3 - 5
S 2 10?00 mm/sf R 8 T
0
© 0 200 400 600 800 1000 1200 1400 0 200 400 600 800 1000 1200
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
LE2FS40/Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal/Paso 20 Vertical/Paso 20
— 70 — 5
2 & 2 45 ~—|—3000 mm/s?
= S = 4 N
5 50 A 5 35 NS
© 2 @ ~
8 40 \\ 3000 mm/s 8 2.2 N
2 30 s<J. K ; g 5000 mm/s? X
c 20 ~ ‘—. © . \
g‘ 10 \ ~~§ - (Eti) 1
© o 10000 mm/s2 —~o © 0-2
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
LE2FS40/Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal/Paso 10 Vertical/Paso 10
— 80 — 30
Y LLLLL LR | g |
> hy'S . 25 1
60 ~ 3000 mm/s = ~
S ~ 5 20 NI 3000 mm/s?
T 50 ~4 T S
o ~ Qa ~
S 40 ~ ~ g 15 <
S 30 \\ = 3 10 N
~ ~
g 20 = = S K.
g 1 i S e - 5000 mm/s? S
(&) 10000 mm/s (&) ‘ Seo
0 - 0 \ b,
0 100 200 300 400 500 600 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
LE2FS40/Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal/Paso 5 Vertical/Paso 5
S 90 T S 45
= 80 ~3000 mm/s? = 40
= 70 = = 35
8. 60 Nk 8. 30 AN
g \ DS z \
8 950 N S5 8 25 \
£ 40 10000 mm/s? NS s 20
S 30 S S 15 3000 mm/s?
S 20 N\ S S 10 y ~
8 1o N : & 5 5000 mm/s‘
0 . 0
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
Momento estatico admisible™’
[N-m]
Modelo Tamafio Momento flector  |Momento flector lateral|  Momento torsor +1 El momento estatico admisible es la cantidad de
16 10.0 10.0 20.0 momento estatico que se puede aplicar al actuador
25 27.0 27.0 52.0 cuando esta parado.
LE2FS[JH Si el producto esta expuesto a impactos o a una
32 46.0 46.0 101.0 : A .
carga repetida, asegUrate de tomar medidas de
40 110.0 110.0 207.0 seguridad cuando utilices el equipo.
13
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Momento dinamico admisible

Compatible con controlador en bloque

Seleccién del modelo Serie LEZFSDH

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

= Estos graficos muestran el voladizo admisible (unidad de guia) cuando el
centro de gravedad de la pieza sobresale en una direccion.

Aceleracién

—1000 mm/s2 ~ — — —3000 mm/s2  -------- 5000 mm/s?2 = —-—-— 10000 mm/s?
S | Direccién de voladizo de carga Modelo
:g m : Carga de trabajo [kg]
Me: Momento admisible [N-m]
o
Q- | L :Distancia al centro de gravedad de la carga de trabajo [mm] LE2FS16H LE2FS25H LE2FS32H LE2FS40H
1000 g 1000 1000 v 1000 g
il r ]
800 :\ 800 800 ;\ 800 :\
- ] -
L1 T o0k T 60 T ool T 600
E lE E R E E IH\
( X54oo'_“,_ R 5400‘%_‘ 5400‘,_\
200 (% 200 R 20 g 200 N
0 : ::m 0 ) *‘Z:: Frrr] b 0 T :,,_._7
0 5 10 15 20 0 5101520 25 30 35 40 0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 70
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
1000 H 1000 1000 i 1000
T k)
o 800 800 800 {3 800
] L2 !\ t
‘s £ 600 £ 600 £ 600 £ 600 i
S E E A E |k E [t
S )Mer Y| 0t N 400 N 40 N 400 '; \
5 rg m A\ ; ¥ AN
Q 200 5 20X 200 4> 200 RN
g 0 \'*M- — 0 B ":'\:7535 0 ‘e }?TE 0 N ‘“.:::‘..7:':
= 0 5 10 15 20 0 5101520 25 30 35 40 0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 70
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
1000 Ty 1000 1000 1000 (g
i \ i i i
Mep 800 [+ \ 800 [ 800 [+ 800 [ \
e A o o Y
= i)\ = [IAY = (AN = P
m € 600~ € 600 £ 600 —+ £ 600
L3 YN E IR E TR E AN
Z |9 40— < I o o 9 400y \\ G400 q
A ~ 5
o 2 v [ N 3 R AN b | .
200 — b — 200 M 200 et 200 Pt
STt NS Nl N
0 ] 0 F~-dird 0 ~alil%d 0 -t
0 5 10 15 20 0 5101520 25 30 35 40 0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 70
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
1000 |\ 1000 1000 1000 7
800 l:\ 800 800 : 800 1§
— — — — 8
L4 € 600k £ 6000 € 600k £ 6004
E lE E Tk E i E T\
ey < ﬂ” X | 40 “‘_\ 3 0 3 ok S 400 \
200 3% ,\\ 200 % 200 ¥ 200 =
Tozes orot—rd] Ry R N S EN Moo
0 ek Ll 0 i=rfadrar=s 0 e | 0 TEIsnas
0 5 10 15 20 0 5101520 25 30 35 40 0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 70
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
1000 ey 1000 ey 1000 1000 (e
[y i\ i it
Mey 800 T 800 i 800 i 800 IRED
RN T oo T g0 T o600k T 600
3 E v\ E IR E Ik NIE [ AR
= '-5@ . I‘j ‘ Y [8 40 ‘_\ I B 400 A \ N |9 0 \\ w40 ‘.\ N N
o ; ] . s - by
— 200 e 200 N 200 PN 200 S et
-.__\'. .. \_\“ .\:_._ N o~ \_'_- J
0 = 0 9 0 PSS &F 0 ]
0 5 10 15 20 0 51015202530 35 40 0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 70
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
1000 ]‘[\ 1000 1000 i 1000
i [
800 1\ aoou‘\ 800 [ 800
0 5
L6 E 600 600 E 600 T w0l
E i E 1 E Tt E Lt
b3
z|g Q40 5‘,\ 9 4005‘ g 400‘\.\
& : TN
200 =43 20N 200 A 200 g Ny
) .'\‘xu% 0 y [y~ 0 ey }??E 0 RO P S
0 5 10 15 20 0 51015202530 35 40 0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 70
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2FS[ 1H

Momento dinamico admisible

= Estos graficos muestran el voladizo admisible (unidad de guia)
cuando el centro de gravedad de la pieza sobresale en una direccion.

Aceleracion —— 1000 mm/s? — — —=3000 mm/g2  =-seeee- 5000 mm/s?
S | Direccién de voladizo de carga Modelo
‘' | m : Carga de trabajo [kg]
& | Me: Momento admisible [N-m]
o
O | L :Distancia al centro de gravedad de la carga de trabajo [mm] LE2FS16H LE2FS25H LE2FS32H LE2FS40H
) 1000 .\ 1000 — \ 1000 —y 1000 — \
i : : \
— 800 :\ 800 ',\ 800 —% \ 800 —F
= T etk T o600 T 600 5 600\
i E IR\ E | E E AN
Y5 oy N0 N 00— \\ N 40 N
" | e % N
m 200 \:,.\\ 200 = 200 I 200 ]
E )Mey Tl — S
0 e 0 0 0
— (n 0 5 10 15 20 0 5 10 15 0 5 10 15 0 5 10 15 20 25
B L7
Q
=
E ] 1000 ,\ 1000 :\ 1000 X 1000 — \
i : : \
— 800 :\ 800 ',\ 800 — \ 800 —F
I~/ — : — : _ HL _ E
£ 600k E 600 E 600+ E 600 —
E e\ E 1Y E \ E kN
Z| % 40 ',‘\_‘\ 3 W Q400 IS Q400 N
% * .~ S et N
200 ‘:‘:\\\ 200 200 > \ 200 =
Qh‘-‘”—-ﬁ R -4
0 0 0 0
0 5 10 15 20 0 5 10 15 0 5 10 15 0 5 10 15 20 25
Calculo orientativo del factor de carga
em=====- Posicion de montaje ------- -
1. Elige las condiciones de funcionamiento. Aceleracion [mm/s2]: a

Modelo: LE2FS[IH
Tamafo: 16/25/32/40
Posicion de montaje: Horizontal/Inferior/Pared/Vertical

~ W

. Calcula el factor de carga en cada direccion.
ax = Xc/Lx, ay = Yc/Ly, az = Zc/Lz

. Confirma que el total de ax, ay y oz es 1 o menos.
aX+ay+oz=<1

Si es superior a 1, considera una reduccion de la aceleracion y de la carga de trabajo
0 un cambio en la posicién central de la carga de trabajo y un cambio de serie.

Carga de trabajo [kg]: m
Posicion central de la carga

de trabajo [mm]: Xc/Yc/Zc
. Selecciona la gréfica correspondiente en funcién del modelo, el tamafio y la posicion de montaje.

. A partir de la aceleracion y de la carga de trabajo, obtén el voladizo [mm]: Lx/Ly/Lz del gréafico.

T e EE -

1. Horizontalﬁ

3.Pared Y

3. Lx =350 mm, Ly = 250 mm, Lz = 1000 mm
4. Elfactor de carga en cada direccion se puede obtener de la siguiente manera:

1. Condiciones de funcionamiento
Modelo: LE2FS40H
Tamano: 40
Posicion de montaje: horizontal
Aceleracion [mm/s2]: 3000 ax =0/350 =0
Carga de trabajo [kg]: 20 ay =50/250 = 0.2
Posicion central de la carga de trabajo [mm]: Xc =0, Yc = 50, Zc = 200 oz = 200/1000 = 0.2
2. Selecciona las graficas para la orientacion horizontal del modelo 5. 0x+ay+az=0.4=<1
LE2FS40H en la pagina 14.
1000 g 1000 3 1000[Lzf+@
E‘ : it A
P : it [y
800 800 800 [+
I H (1 \
H ! i}
" L K \
T 600 ',: T 600 £ 600
E b E i £ b T \
S 004 S 4ok L b
[ .‘: \\ N N
.-“ L e‘, \ ""
200 N zoo[j‘:ﬁ \ 200 Ol P
S YN RN
T T Mdlim I
0 0 0
0 10 20 30 40 50 60 70 0 10 20 30 40 50 60 70 0 10 20 30 40 50 60 70
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
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Precision de la mesa (Valor de referencia)

Lado B—

Lado D

Lado A

Compatible con controlador en bloque

Seleccién del modelo Serie LE2FS|:| H
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Paralelismo de carrera [mm] (cada 300 mm)
Modelo (1 Paralelismo de (2) Paralelismo de
carrera entre la carrera entre la
caraCylacara A caraDylacaraB
LE2FS16H 0.05 0.03
LE2FS25H 0.05 0.03
LE2FS32H 0.05 0.03
LE2FS40H 0.05 0.03

# El paralelismo de carrera no incluye la precision de la superficie

de montaje.

(Se excluye cuando la carrera supera 2000 mm)

Desplazamiento de la mesa (Valor de referencia)

0.08
LE2FS32H
(L =30 mm)
T 006 11 E2FS40H_
£ (L =37 mm)
2 LE2FS25H
c
(0] =
.g 000 (L=25 mm)////
o LE2FS16H
S (L =20 mm)
: /)
-
0
0 100 200 300 400 500
Carga W [N]

*

*

Este desplazamiento se mide cuando se monta una placa de aluminio de 15 mmy se fija a la mesa.
Comprueba la holgura y el juego de la guia por separado.

Voladizo vs. Desplazamiento debido a la holgura de la mesa (Valor de referencia)

Modelo basico

Modelo de gran precision

Desplazamiento [mm)]

0.25
LE2FS16H
0.2 /|
LE2FS25H /
o / ;/
01 / 17
% A LE2FSA40H
0.05 ~
— LE2FS32H
0
0 100 200 300

Voladizo [mm]

0.12

LE2FS16H

0.1

LE2FS25H

0.08

0.06

0.04

A

Desplazamiento [mm]

0.02

pd
( /A/LEZFSMH
77

LE2FS32H

100

Voladizo [mm]

200 300

—
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2FS[ 1H

Grafico de conversién de fuerza (guia)

LE2FS16[_H
200 : :
Paso 2.5: LE2FS16HC
150 Paso 5: LE2FS16HB
- Paso 10: LE2FS16HA )(/
§ 100 —
A
] T Y ——
—
Min25% > | <o 4%

0
20 25 30 35 40 45 50
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]

Temperatura ambiente] Valor de uste dela fuerza de empuje [%] | Tasa de trabajo [%]| Tiempo de empuje continuo [min]
40 °C o menos 45 0 menos 100 Sin restricciones

LE2FS25( H

600 ‘

Paso 3: LE2FS25HC

500 Paso 6: LE2FS25HB
— 00| _PESO1Z: LE2FS25HA )/
Z Paso 20: LE2FS25HH
8 300
z 200 \ &//
00 /ng ]
Min: 25— X K M 50°%

20 25 30 35 40 45 50 55
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]

Temperatura ambiente] Valor de guste dela fuerza de empuje %] | Tasa de trabajo [%] | Tiempo de empuje continuo [min]
40 °C o menos Sin restricciones

50 o0 menos 100

LE2FS32LH

1000

| Paso 4: LE2FS32HC
800 Paso 8: LE2FS32HB
Paso 16: LE2FS32HA

% 600 |-Paso 24: LE2FS32HH /<
N
N
200 — |
Min 0% SE————— kWan: 70%
20 30 40 50 60 70 80

Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]

Temperatura ambiente] Valor de ajuste de a fuerza de empuje [%) | Tasa de trabajo %] | Tiempo de empuje continuo [min]
40 °C o menos 70 0 menos 100 Sin restricciones

LE2FS40LH

800 ‘
700

Paso 5: LE2FS40HC
Paso 10: LE2FS40HB

_ 600—Paso 20: LE2FS40HA T
Z. 500 .
= Paso 30: LE2FS40HH P ray
8 400
£ 300 S
[T
200 —= E/
100 Min.: 30 9% F——— K Méx.: 70 %
20 30 40 50 60 70 80

Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]

Temperatura ambiente] Valor de guste dela fuerza de empuje %] | Tasa de trabajo [%]| Tiempo de empuje continuo [min]
40 °C o menos 70 0 menos 100 Sin restricciones

17
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<Valores limite de la fuerza de empuje y el umbral de
activacién en relacion con la velocidad de empuje>

Velocidad de empuje | Fuerza de empuje
TR e [mm/s] (Valor de entrada de ajustes)
LE2FS16[H A/B/C 26 a 50 30a45%

Existe un limite para la fuerza de empuje con respecto a la velocidad de
empuje. Si el producto se usa fuera del rango (fuerza de empuije baja), la
sefal de finalizacion [INP] puede emitirse antes de que la operacion de
empuje haya finalizado (durante el movimiento).

Si se utiliza con una velocidad de empuje inferior a la velocidad min. , comprueba
que no haya problemas de funcionamiento antes del uso del producto.

<Valores de ajuste para operaciones de empuje para traslado vertical hacia arriba>

Para cargas verticales (hacia arriba), ajusta la fuerza de empuje al valor max.
mostrado a continuacion y realiza la operacion a la carga de trabajo o menos.

Modelo | LE2FS16CH | LE2FS250H | LE2FS32(1H | LE2FS40C1H

Paso A/IB|[C/HIA|B|CIH/A|IB|C/IH|A|B|C
Cargadetrabajokg]| 1 (1.5 3 | 1 (25| 5|10| 2 |45| 9 (18|15 3 |7 |14
Fuerzade empuje| 45 % 50 % 70 % 70 %




Modelo sin vastago/Accionamiento por husillo a bolas ¢ ¢ wx
Serie LE2FS! |H vLe2rFs1s, 25, 32, 40

Forma de pedido

LE2FS

HA-300

32]R|[H[Al-300/A]G
00006 0 00

0 e Posicion de montaje del motor 9 Direccién de entrada 0 Tipo de motor
Tamano D En linea del cable del motor Simbolo Tipo Controlador
16 R Paralelo al lado derecho 1 Axial compatible
25 L Paralelo al lado izquierdo 2 Derecha H Encoder absoluto sin bateria JXD1
32 2 Izquierda (Motor paso a paso 24 VDC)
40 4 Superior
5 Inferior
e Paso [mm] @ Carrera 0 Opcién de motor 9 Aplicacion de grasa
Simbolo| LE2FS16 | LE2FS25 | LE2FS32 | LE2FS40 50 50 A | Sinopciones (Banda de sellado)
H - 20 24 30 a a B Con bloqueo G Con
A 10 12 16 20 1200 1200 N Sin
B 5 6 8 10 « Para mas informacion, (Especificacion de rodillo)
C 25 3 4 5 consulta la tabla de

carreras aplicables a
continuacion.

Los detectores magnéticos deben pedirse por separado.
Consulta las paginas 29 y 131 a 135 para mas detalles.

Tabla de carreras aplicables

Carrera
Tamaro
50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000|1100 | 1200
16 |@e | @ | @ | ®© ®© o o o o o - | - | - |—-—|—-|-|-]|-"|-|-1-1-
25 (] [ J [ (] [ J [ (] [ J [ (] [ J [ (] [ J [ ] (] — — — - — —
32 (] (] [ (] (] [ (] (] [ (] [ J [ ] (] [ J (] (] [ [ ] (] [ — —
40 — — [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J (] [ J [ J (] [ J [ J (] [ J [ J [ ] [ J
— Posicién de montaje del motor
D: En linea R: Paralelo en el lado derecho L: Paralelo en el lado izquierdo
->No se puede seleccionar R3. ->No se puede seleccionar L2.

[Fé: Superio]_2
< D7

D2: Derecha
D1: Axial
D5: Inferior

Z;SMC 18



Compatible con controlador en bloque

Serie LE2FS[ 1H

Especificaciones
Modelo LE2FS16[1H LE2FS25[H LE2FS32[1H LE2FS40[1H
Carrera [mm]*1 50 a 500 50 a 800 50 a 1000 150 a 1200
Carga de trabajo | Horizontal | 10 15 18 15 26 40 40 39.5 50 68 68 26 60 75 80
[kg]*5 Vertical 3 6 12 2 6 12.5 15 4 10 16 20 4.5 4.5 25 40

Fuerza de empuje [N]*2 *3 23a41|44a80|86a154|41a81|67a135|132a265|255a511 |60 a140|90a200 | 176a411|341a796|48a 112|722 167 | 141a329|273a637

Hasta 400 |10a800{5a400|3a195[20a1200|12a850(6a450|3a225|24a1100|16a750|8a450|4 a125(30a1200(20a1000| 10a500|5 a 225
401a450 [10a700{5a360|3a170|20a1100(12a750|6a400|3a225|24a1100(16a750|8a 450 |4 a 125{30a1200|20a1000|10a500 |5 a 225
4012500 |10a600(5a300|3a140|20a1100|12a750|6a400|3a225(24a1100(16a750|8a450|4 a125|30a1200(20a1000|10a500 |5 a 225
501 a 600 — — — |20a900|12a540|6a270|3a135(24a1100 (16a750|8a400|4 a125(30a1200|20a1000|10a500 |5 a 225
_ | Velocidad 5:“9° 6012700 | — — — |20a630|122420 (62230 |3a115|242930 16262082 310|4 a 125 [3021200|20a 900|102 440 |5 a 220
§ [mm/s] carrera 701 a 800 — — — [20a550({12a330{6a180| 3290 (24a750|16a500|8a250|4a125|30a1140({20a760|10a350|5a 175
3 801 a 900 — — — — — — — |24a610|162410{8a200 |4 a100|30a930(20a620|10a280|5 a 140
§ 901 a 1000 — — — — — — — |24a500|162340|{8a170| 4a85 [30a780(20a520|10a250|5a 125
35 1001a1100 | — — — — — — — — — — — |30a660|20a440(10a220|5a 110
§ 1101 a 1200 - - - - - - - - - - — |30a570|20a380(10a190| 5a95
2 | Aceleracion/ | Horizontal 10000
« | deceleraciéon max. "
;:3 [mm/s?] Vertical 5000
g,_ Velocidad de empuje [mm/s]+4 1a50 \ 1a35 \ 1a30 \ 1a30
a Fnt:;?tlbllldad de posicionado +0.015 (Paso H: 0.02)
Movimiento perdido [mm]+6 0.1 0 menos
Paso [mm] 10 [ 5 [25 [ 2 [ 12 ] 6 | 3 [ 2416 ] 8 ] 4 [3 [20]10]s
Fn(iilsszt;:;:la a impactos/vibraciones 50/20
Tipo de actuador Husillo a bolas (LE2FS[IH), Husillo a bolas + Correa (LE2FSDFL‘H)
Tipo de guia Guia lineal
Rango de temperatura de 5240

trabajo [°C]

Rango de humedad de trabajo 90 o inferior (sin condensacion)

[% HR]
£| Tamaiio del motor 028 042 \ [0 56.4
% Modelo de motor Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
g Encoder Encoder absoluto sin bateria
£ | Tensién de alimentacion [V] 24 VDC =10 %
;‘; Potencia [W]*8 *10 Potencia max. 58 \ Potencia max. 72 \ Potencia max. 93 \ Potencia max. 93
§§; Tipo*10 Bloqueo de funcionamiento no magnetizante
53| Fuerza de sujecion [N] 20 | 59 [ 118 | 47 [ 78 [ 157 [ 204 | 72 [ 108 | 216 [ 421 [ 75 [ 113 [ 225 | 42t
£3| Potencia [W]+'0 4 8 8 8
& 2| Tensién de alimentacién [V] 24 VDC =10 %

%1 Consulta con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se fabrican bajo demanda.

«2 La precision de la fuerza de empuje es +20 % (fondo de escala).

+3 Los valores de fuerza de empuje para LE2FS16[JH son del 25 % al 45 %, para LE2FS25[H son del 25 % al 50 %, para LE2FS32[JH son del 30 % al
70 % y para LE2FS40[IH son del 30 % al 70 %. Los valores de fuerza de empuje cambian en funcién de la relacion de funcionamiento y la velocidad
de empuije. Consulta el «Grafico de conversion de fuerza» en el catalogo.

#4 La velocidad admisible para la operacion de empuje. Durante el empuje de una pieza, opera a la carga de trabajo vertical o0 menos.

=5 Carga de trabajo max. a una aceleracion y deceleracion de 3000 mm/s2
La carga de trabajo varia en funcion de la velocidad y la aceleracion. Consulta el «Grafico velocidad-carga de trabajo» en el catalogo.
Ademas, si la longitud del cable supera 5 m, la velocidad y la carga de trabajo especificada en el «Grafico de velocidad-carga de trabajo» pueden
disminuir en hasta un 10 % por cada 5 m.

«6 Un valor de referencia para corregir errores en funcionamiento reciproco

«7 Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto en direccién paralela y en angulo recto al husillo. (La prueba se realizd con el actuador en el
estado inicial.)
Resistencia a vibraciones: Supera la prueba de barrido de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realiza en direccion al eje y en angulo recto al
husillo. (La prueba se realizd con el actuador en el estado inicial.)

+8 Indica la potencia max. durante el funcionamiento (excluyendo al controlador). Este valor se puede usar para seleccionar la fuente de alimentacion.

*9 Con bloqueo Unicamente

%10 Para un actuador con bloqueo, afiade la energia para el bloqueo.
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Compatible con controlador en bloque

Modelo sin vastago Serie LE2 F S D H

Peso

Motor en linea
Serie LE2FS16

Carrera [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500

Peso del producto [kg]| 0.85 | 0.92 | 1.00 | 1.07 | 1.15 | 1.22 | 1.30 | 1.37 | 1.45 | 1.52

Peso adicional con blogueo [kg] 0.16

Serie LE2FS25
Carrera [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
Peso del producto [kg]| 1.77 | 1.91 | 2.05 | 2.19 | 2.33 | 247 | 2.61 | 2.75 | 2.89 | 3.03 | 3.17 | 3.31 | 3.45 | 3.59 | 3.73 | 3.87
Peso adicional con blogueo [kg] 0.31

Serie LE2FS32
Carrera [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000
Peso del producto [kg]| 3.12 | 3.32 | 3.52 | 3.72 | 3.92 | 412 | 432 | 452 | 472 | 492 | 512 | 532 | 552 | 5.72 | 592 | 6.12 | 6.32 | 6.52 | 6.72 | 6.92
Peso adicional con blogueo [kg] 0.58

Serie LE2FS40
Carrera[mm] | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 | 1100 | 1200
Peso del producto [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
Peso adicional con blogueo [kg] 0.60

Motor paralelo en el lado derecho/izquierdo

Serie LE2FS16}
Carrera[mm] | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Peso del producto [kg]| 0.85 | 0.92 | 1.00 | 1.07 | 1.15 | 1.22 | 1.30 | 1.37 | 1.45 | 1.52
Peso adicional con blogueo [kg] 0.16

Serie LE2FS25}
Carrera [mm] 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
Peso del producto [kg]| 1.75 | 1.89 | 2.03 | 2.17 | 2.31 | 245 | 259 | 2.73 | 2.87 | 3.01 | 3.15 | 3.29 | 3.43 | 3.57 | 3.71 | 3.85
Peso adicional con blogueo [kg] 0.31

Serie LE2FS32}
Carrera [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000
Peso del producto [kg]| 3.09 | 3.29 | 3.49 | 3.69 | 3.89 | 4.09 | 4.29 | 449 | 469 | 489 | 5.09 | 5.29 | 5.49 | 5.69 | 5.89 | 6.09 | 6.29 | 6.49 | 6.69 | 6.89
Peso adicional con blogueo [kg] 0.58

Serie LE2FS40}
Carrera[mm] | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 | 1100 | 1200
Peso del producto [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
Peso adicional con blogueo [kg] 0.60
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2FS[ 1H

D

imensiones: Motor en linea

LE2FS16H
B + Carrera
D x 100 (= E)
100 F
nxg@3s5 3H9 (*5.%%°) prof. 3+6
> :
[sp) <
3H9 (+g.025) prof. 3+6
8 @ 3H9 (*5°%%) prof. 36
G H 8
L + Carrera Longitud del cable ~ 250
37 A + Carrera (Recorrido de la mesa)*2 37 (127) (2.4) 58
7 ] (40) Carrera (40) | (Con bloqueo: 177)
40
3) [Extremo de origen]*4 Extremo de origen*3 ) o 27.6
N ! - P
«
[9Y)
- Cable del motor @ ' 9’7
Ranura para detector magnético o 0
(1 fila por lado)*5 312 55| &
M4 x 0.7 prof. rosca 7
380 (terminal F.G.)
(72)
@ 3H9 (*3°%) prof. 3 50
Plano de referenoig de mgntaje del 4 x M4 x 0.7 prof. 24
cuerpo (rango de dimension B)#1 de rosca 6.4 12
Yo}
\ S
- - - - - [}
F - - - - - it ) ) |
v
<l &2
% ‘ 3H9 (+g.025) prof. 3
1 Cuando montes el actuador usando el plano de Dimensiones [mm]
referencia de montaje del cuerpo, fija la altura de L
la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o
mas. (Altura recomendada: 5 mm) Carrera Sin Con B n | D E F G H
Ademas, ten en cuenta que las superficies blogueo | bloqueo
distintas del plano de referencia de montaje del 50 15 25
cuerpo (rango de dimension B) pueden 4 — — 80
sobresalir ligeramente con respecto a dicho 100, 150
plano. Asegurate de disponer de una holgura de 200, 250 14 064 80 6 2 200 180
1 mm o mas para evitar interferencias con las 1
piezas, instalaciones, etc. UL el : 2 S0 40 =2l 50
x2 La distancia que recorre la mesa conforme a las 400, 450 10 | 4 | 400 380
instrucciones de desplazamiento. 500 12 | 5 500 480

*3

*4

5

6

ES

Asegurate de que ninguna pieza montada sobre
la mesa interfiera con las demas piezas o con los
accesorios colocados alrededor de la mesa.
Indica la posicién de origen predeterminada en
fabrica (0 mm)
[ 1 corresponde a cuando se cambia la referencia
del sentido de giro.
El detector magnético aplicable (D-M90[J) debe
pedirse por separado.
Si se usan los pines de posicionado de la parte
inferior, usa el pin del lado del cuerpo o el pin del
lado de la carcasa.

Se muestra la direccion de entrada del cable axial.
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Dimensiones: Motor en linea

Compatible con controlador en bloque

Modelo sin vastago Serie LE2 F S D H

LE2FS25H

Plano de referencia de montaje del
cuerpo (rango de dimension B)*1

B + Carrera

Dx 120 (=E) F

10

120

3H9 (+8.025) prof. 3*6

nx@45

48

—- 11—

= |

3H9 (*59%°) prof. 36

G

O 3H9 (*3°%) prof. 3*6

L + Carrera

Longitud del cable ~ 250

52

A + Carrera (Recorrido de la mesa)*2

52 (141)

(2.4) 58

Carrera

(55)

[Extremo de origen]*

Extremo de origen*3

1

(Con bloqueo: 186)

@
[To)
—

o}

3

(1 fila por lado)*5

@ 3Hg (*592) prof. 3

4 x M4 x 0.8 prof.
de rosca 8.5

*1

*2

*3

*4

5

6

Ranura para detector magnético o5 e

; Cable del motor

(102)
64
45

225

[ -

o
['9)

Cuando montes el actuador usando el plano de
referencia de montaje del cuerpo, fija la altura de
la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o
mas. (Altura recomendada: 5 mm)

Ademas, ten en cuenta que las superficies
distintas del plano de referencia de montaje del
cuerpo (rango de dimension B) pueden
sobresalir ligeramente con respecto a dicho
plano. Asegurate de disponer de una holgura de
1 mm o mas para evitar interferencias con las
piezas, instalaciones, etc.

La distancia que recorre la mesa conforme a las
instrucciones de desplazamiento.

Asegurate de que ninguna pieza montada sobre
la mesa interfiera con las demas piezas o con
los accesorios colocados alrededor de la mesa.
Indica la posicién de origen predeterminada en
fabrica (0 mm)

[ 1 corresponde a cuando se cambia la referencia
del sentido de giro.

El detector magnético aplicable (D-M90[J) debe
pedirse por separado.

Si se usan los pines de posicionado de la parte
inferior, usa el pin del lado del cuerpo o el pin del
lado de la carcasa.

= Se muestra la direccion de entrada del cable axial.

T 3]

@ 1
2]

|| .3H9 (1§ %%°) prof. 3

Dimensiones

6.5

58

38

*0}

<
8V}

(57.5)

M4 x 0.7 prof. rosca 8

(terminal F.G.)

[mm]

L

Carrera Sin

blogueo

Con

bloqueo

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

261

306

20

100

30

240

220

>

w

o o & =
| |.30.5

360

340

10

480

35

460

45

12

600

580

14

720

700

16

N[O |~ WD

840

820

O
2
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Serie LE2FS[ 1H

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor en linea

LE2FS32H

B + Carrera 15
D x 150 (= E) 15
150 5H9 (+8.030) prof. 57
nx©5.5
o - - - - - - o =d!
8 ‘ ‘ 3} E%
. ) j )\
0 ol
5H9 (*3%%°) prof. 5+7
10, @ 5H9 (*3°%°) prof. 5*7
G 25
L + Carrera Longitud del cable ~ 250
10 62 A + Carrera (Recorrido de la mesa)*2 62 (164.5) (2.4) 58

Carrera

[Extremo de origen]*4

Extremo de origen*3

(Con bloqueo: 213.5)

15.3

T T—%

70

48

‘ >
= ) Cable del motor 0 =
(e o
™,
Ranura para detector magnetico 28 M4 x 0.7 prof. rosca 8
(1 fila por lado)*5, *6 < 75 (terminal F.G.)
(122)
+0.030 f
@ 5H9 (*3°%°) prof. 5 -
Plano de referencia de montaje del 4xM6x1.0 42
cuerpo (rango de dimension B)*1  Prof. de rosca 12 21
] N ] »
o
T ()
. —e | | |
gl 3 2
0 I 5HY (+g.030) prof. 5
+1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje Dimensiones [mm]
del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm L
0 mas. (Altura recomendada: 5 mm)
Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de Carrera Sin [ Con | A| B [n|D| E G
referencia de montaje del cuerpo (rango de dimension B) pueden blogueo|bloqueo
sobresalir ligeramente con respecto a dicho plano. Asegulrate de 50. 100. 150 4 | — — 130
disponer de una holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias con —— 2 =
las piezas, instalaciones, etc. 200, 250, 300 6 | 2 300 | 280
#2 La distancia que recorre la mesa conforme a las instrucciones de 350, 400, 450 8 | 3 450 | 430
desplazamiento. TP —
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con UL OORCTI 3045 | 353.5 6 130 110 4 Gy || i
las demas piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa. 650, 700, 750 12| 5 | 750 | 730
«3 Indica la posicion de origen predeterminada en fabrica (0 mm) 800, 850, 900 14 | 6 900 | 880
#4 [ ] corresponde a cuando se cambia la referencia del sentido de giro. .
#5 El detector magnético aplicable (D-M9LJ) debe pedirse por separado. 950, 1000 16| 7 | 1050 | 1030

6
detectores magnéticos. Pidelo por separado
*7
lado del cuerpo o el pin del lado de la carcasa.

#* Se muestra la direccion de entrada del cable axial.

23

Se requiere un espaciador de detector (BMY3-016) para fijar los
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Dimensiones: Motor en linea

Compatible con controlador en bloque

Modelo sin vastago Serie LE2 F S D H

LE2FS40H
B + Carrera 15
D x 150 (= E) 60 BH9 (*3.9%°) prof. 67
150
nxJ6.6
~
~ ~
11
70
L + Carrera Longitud del cable ~ 250
13 86 A + Carrera (Recorrido de la mesa*2 86 (165.5) (2.4) 58
(89) Carrera (89) (Con bloqueo: 214.5)
90
@)L\ [Extremo de origen]*# Extremo de origen:3” | 8 - 61
¥
# i} [ i - ] i —
‘ i ‘ \
I | i 8
Cable del motor ® # oy
Ranura para detector magnético @8 8 M4 x 0.7 prof. rosca 8
(1 fila por lado)*5, 6 © (terminal F.G.)
(170)
@ 6H9 (+o.030) prof. 7 106
Plano de referencia de montaje del M8 x 1.25 60
cuerpo (rango de dimension B)*1 prof. rosca 12 2
I - o \ - o » % S
o
h 1 1 1 : éEEm
H‘ = ‘ c 7
[e] [e] %;
< o) l\{
~ © 6H9 (*39%°) prof. 7
+1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje Dimensiones [mm]
del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm L
0 mas. (Altura recomendada: 5 mm)
Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de Carrera Sin [ Con | A| B [n|D| E G
referencia de montaje del cuerpo (rango de dimension B) pueden blogueo|bloqueo
sobresalir ligeramente con respecto a dicho plano. Asegurate de disponer 150 4 | — — 130
de una holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias con las piezas, R
instalaciones, etc. 200, 250, 300 6 | 2 300 | 280
%2 La distancia que recorre la mesa conforme a las instrucciones de 350, 400, 450 8 | 3 450 | 430
desplazamiento. TP —
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con | 900,58, 500 | 356.5 | 405.5 6 178 10 & s | &0
las demas piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa. 650, 700, 750 12| 5 | 750 | 730
«3 Indica la posicion de origen predeterminada en fabrica (0 mm) 800, 850, 900 14 | 6 900 | 880
#4 [ ] corresponde a cuando se cambia la referencia del sentido de giro. .
#5 El detector magnético aplicable (D-M9LJ) debe pedirse por separado. __950,1000 | 16| 7 | 1050 | 1030
#6 Se requiere un espaciador de detector (BMY3-016) para fijar los 1100, 1200 18 | 8 | 1200 | 1180
detectores magnéticos. Pidelo por separado
«7 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior, usa el pin del
lado del cuerpo o el pin del lado de la carcasa.
% Se muestra la direccion de entrada del cable axial.
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2FS[ 1H

Dimensiones: Motor paralelo al lado derecho/izquierdo

LE2FS16(L/R)H
B + Carrera 8
D x 100 (= E) F
100 3H9 (%) prof. 36
nx©3.5
- <
() @ 3H9 (+g.025) pI'Of. 3*6
prof. 3*6 T r———m|
G H
L + Carrera
71 37 A + Carrera (Recorrido de la mesa)*2 37 (29.5)
(40) Carrera
(52.5) 40 _
(3),| [Extremo de origen]* Extremo de origen*3 27.6 |
©
[aY)
: : gl 2 ol
f 7 Ll e = g
Ranura para detector magnético i i © M4 x 0.7 prof. rosca 7
(1 fila por lado)*S ol 55 (terminal F.G.)
Longitud de cable de motor ~250  (2.4) 106 (2.4)
(Con bloqueo: 156)
) 58 90 ik : .
S Posicion de montaje del motor: R
Plano de referencia de montaje del \_
cuerpo (rango de dimension B)*1 95.7
\ @ 3H9 (*39%) prof. 3 ~
e ——————— s 83
L 2 : 2 : : @ . N
Y + - _w s -
3 3H9 (*5°%°) prof. 3 pgsicién de montaje del motor: L
4 x M4 x 0.7 prof. 12
de rosca 6.4 95.7
—38/ || |24]
50 &
N o
(72) g ©
%1 Cuando montes el actuador usando el plano de t — mois
referencia de montaje del cuerpo, fija la altura de
la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o
mas. (Altura recomendada: 5 mm) ; .
Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas Dimensiones [mm]
del plano de referencia de montaje del cuerpo Carrera L A B n D E F G H
(rango de dimension B) pueden sobresalir
) ; . 50 15 25
ligeramente con respecto a dicho plano. Asegurate 4 — — 80
de disponer de una holgura de 1 mm o mas para 100, 150
evitar interferencias con las piezas, instalaciones, 200, 250 6 2 200 180
. . 300, 350 8 3 300 40 280 50
%2 La distancia que recorre la mesa conforme a las
instrucciones de desplazamiento. 400, 450 10 4 400 380
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre 500 12 5 500 480

*3

%4

*5

*6

la mesa interfiera con las demas piezas o con
los accesorios colocados alrededor de la mesa.
Indica la posicién de origen predeterminada en
fabrica (0 mm)
[ ] corresponde a cuando se cambia la referencia
del sentido de giro.
El detector magnético aplicable (D-M9[J) debe
pedirse por separado.
Si se usan los pines de posicionado de la parte
inferior, usa el pin del lado del cuerpo o el pin del
lado de la carcasa.
Esta ilustracion muestra la posicién de montaje
del motor para el modelo paralelo al lado derecho.
Para las dimensiones detalladas del modelo
paralelo en el lado izquierdo, consulta el catalogo.
Se muestra la direccion de entrada del cable axial.
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Compatible con controlador en bloque

Modelo sin vastago Serie LE2 F S D H

Dimensiones: Motor paralelo al lado derecho/izquierdo

LE2FS25(L/R)H
B + Carrera 10
120 x D (=E) F
120
nxQ45 3H9 (*3.925) prof. 3+6
© - - - - - - - 5y
N A
© @ 3H9 (*39%%)prof. 3+6
8 3H9 (*5°%°) prof. 36 [ —
G H
L + Carrera
10 52 A + Carrera (Recorrido de la mesa)*2 52 _ (40.5)
Carrera
[Extremo de origen]4 Extremo de origen*3 (60.1) _ 58
Espaciador de la mesa*7 38
I Py
T — Y 4 4
N o
SE GE
Ranura para detector magnético 0l 2 0
(1 fila por lado)*® 32 ©lg M4 x 0.7 prof. rosca 8
(terminal F.G.)
Longitud de cable de motor ~ 250 . e .
¢ 24) 1115 (24) Posicion de montaje del motor: R
(Con bloqueo: 156.5)
?)' 58 120
 3HO (‘%) prof. 45
Plano de referencia de montaje del  pyoyf. d((e oaveglsfr:gdo 1.5) T ° °l ot o
cuerpo (rango de dimension B)*1 [~ '?r.
o ® ®
= &
: 3
’ b | Posicion de montaje del motor: L
- 22.5 120
3H9 (*8-025) prof. 4.5
4 x M5 x 0.8 prof. de rosca 10 45 (Prof. de avellanado 1.5) ® °
(Prof. de avellanado 1.5) ,‘3 (,\\'
63.8 < <
(] ®
(102)
%1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de
montaje del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o Dimensiones [mm]
del pasador en 3 mm o més. (Altura recomendada: 5 mm)
Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del plano el L A B n D E F G H
de referencia de montaje del cuerpo (rango de dimension B) 50 4 _ _ 20 100 30
pueden sobresalir ligeramente con respecto a dicho plano. 100, 150
As.egu.rate de d|sponer de una holgqra de 1 mm o mas para 200, 250 6 > 240 250
evitar interferencias con las piezas, instalaciones, etc. _—
2 La distancia que recorre la mesa conforme a las instrucciones 300, 350, 400 1605 6 110 8 3 360 340
de delsplazamiento.l . 450, 500 ' 10 4 480 35 460 45
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre Ifi mesa 7550‘ 600, 650 12 5 600 580
interfiera con las deméas piezas o con los accesorios
colocados alrededor de la mesa. 700, 750 14 6 720 700
«3 Indica la posicion de origen predeterminada en fabrica (0 mm) 800 16 7 840 820
#4 ] corresponde a cuando se cambia la referencia del sentido
de giro.

#5 El detector magnético aplicable (D-MILI) debe pedirse por separado.

=6 Sise usan los pines de posicionado de la parte inferior, usa

el pin del lado del cuerpo o el pin del lado de la carcasa.

«7 El espaciador de la mesa se envia junto con el producto,

pero sin montar.

# Esta ilustracion muestra la posicion de montaje del motor para el
modelo paralelo al lado derecho. Para las dimensiones detalladas
del modelo paralelo en el lado izquierdo, consulta el catalogo.

= Se muestra la direccion de entrada del cable axial.
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2FS[ 1H

Dimensiones: Motor paralelo al lado derecho/izquierdo

Posicion de montaje del motor: R

LE2FS32(L/R)H
B 15
D x 150 (= E) 15
150 0.030 7
o rof. 5*
nx@5.5 5Ho (™) p
©
o
©
[Te) 5H9 (+8.030) prof. 5*7
19 @ 5H9 (*3°%) prof. 5*7
o
G 25
L + Carrera
10 62 A + Carrera (Recorrido de la mesa)*2 62 (55)
(65) Carrera (65)
3),] [Extremo de origen]*4  Extremo de origen*3 (3)
Espaciador de la mesa*8
@
[s\]
©
Ranura para detector magnético of o] ©
(1 fila por lado)*5 §
Longitud de cable de motor~250 (2 4) 1115 (2.4)
1) 58 (Con bloqueo: 156.5)
[Te}
Plano de referencig de mgntaje*giel @ 5H9 (+8.030) prof. 10
cuerpo (rango de dimension B) (Prof. de avellanado 55)
] _ i D
<
<

4 x M6 x 1.0 prof. de rosca 17
(Prof. de avellanado 5)

o
©

5.5

5H9 (*5:9%°) prof. 10

21
42

69.8

(122)

+1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje del cuerpo, fija la
altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o més. (Altura recomendada: 5 mm)
Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de referencia de montaje
del cuerpo (rango de dimension B) pueden sobresalir ligeramente con respecto a dicho
plano. Asegurate de disponer de una holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias

con las piezas, instalaciones, etc.

%2 La distancia que recorre la mesa conforme a las instrucciones de desplazamiento.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las demas piezas
0 con los accesorios colocados alrededor de la mesa.

%3 Indica la posicion de origen predeterminada en fabrica (0 mm)

«4 ] corresponde a cuando se cambia la referencia del sentido de giro.

=5 El detector magnético aplicable (D-M9LJ) debe pedirse por separado.

«6 Se requiere un espaciador de detector (BMY3-016) para fijar los detectores magnéticos.

Pidelo por separado

%7 Sise usan los pines de posicionado de la parte inferior, usa el pin del lado del cuerpo o el

pin del lado de la carcasa.

=8 El espaciador de la mesa se envia junto con el producto, pero sin montar.

# Esta ilustracion muestra la posicion de montaje del motor para el modelo paralelo al lado derecho.
Para las dimensiones detalladas del modelo paralelo en el lado izquierdo, consulta el catalogo.

# Se muestra la direccion de entrada del cable axial.

27

(Prof. de avellanado 5)

Koxa o NEE

Posicion de montaje del motor: L

154

63.4

63.1

(80.8) 70

M4 x 0.7 prof. rosca 8

(terminal F.G.)

Dimensiones [mm]
Carrera 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 6 130 10 4 600 580
650, 700, 750 12 5 750 730
800, 850, 900 14 6 900 880
950, 1000 16 7 1050 | 1030

O
2



Compatible con controlador en bloque

Modelo sin vastago Serie LE2 F S D H

Dimensiones: Motor paralelo al lado derecho/izquierdo

LE2FS40(L/R)H
B + Carrera 15
Dx 150 (=E 60 . s .
CE) 150 Posicion de montaje del motor: R
nx96.6 6H9 (*3°%°) prof. 6+7 174.5
L] L]
- <
~ .
[ - - - - - - - EEE% 8|8
L] ®
N~ o ez .
6H9 (7§ °%) prof. 67 Posicion de montaje del motor: L
1 @ 6H9 (*3°%°) prof. 67 174.5
G 70 <| -
[TolinTe]
| ©
@ L]
L + Carrera
13 86 A + Carrera (Recorrido de la mesa)*2 86 (62.5)
Carrera (89) _ (80.8) 90
B AINC)] 61
[Extremo de origen]*4 Extremo de origen*
; — - " R
L | ©| © ‘ =
&° T Je°
I 2 @ “"
Ranura para detector magnético g 3 °°}
(1 fila por lado)*5, *6 © 8 M4 x 0.7 prof. rosca 8
(terminal F.G.)
Longitud de cable de motor ~250  (2.4) 123 (2.4)
™ 58 (Con bloqueo: 172)
w0
Plano de referencia de montaje del
cuerpo (rango de dimension B)*1 @ 6H9 (+g.oao) prof. 7
N\ . o
7 - — == x
- - - - - L ©
[Ts)
% .
o) S :
< ~
~ 6H9 (*59%°) prof. 7
30
4xM8x1.25 60
prof. de rosca 13 106
(170)

%1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje del cuerpo, fija la
altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o mas. (Altura recomendada: 5 mm)
Ademés, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de referencia de montaje Dimensiones [

del cuerpo (rango de dimension B) pueden sobresalir ligeramente con respecto a dicho

plano. Asegurate de disponer de una holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias Carrera L A B I D E G

con las piezas, instalaciones, etc. 150 4 — — 130
%2 ka distanciz que recorre la mesa conforrge a Igs irrstrucciones rcfie desplalzan:jiento. 200, 250, 300 6 2 300 280

seglrate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las demas piezas P ——

0 con los accesorios colocados alrededor de la mesa. _ 350, 400, 450 | 8 3 450 430
+3 Indica la posicion de origen predeterminada en fabrica (0 mm) 500, 550, 600 o535 | 6 178 10 4 600 | 580
w4 EE]I ((:jorresponde a cuandolse glanzgiallv:g [{l(;fzrincia ((iiel sentido de gi(rjo. 650, 700, 750 ' 12 5 750 730
5 letector magnético aplicable (D- ebe pedirse por separado. T ann arn onn |
=6 Se requiere un espaciador de detector (BMY3-016) para fijar los detectores magnéticos. | GO0 e il 1% 6 900 880

Pidelo por separado 950, 1000 16 7 1050 | 1030
#7 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior, usa el pin del lado del cuerpo o el 1100, 1200 18 8 1200 | 1180

pin del lado de la carcasa.
=+ Esta ilustracion muestra la posicion de montaje del motor para el modelo paralelo al lado derecho.
Para las dimensiones detalladas del modelo paralelo en el lado izquierdo, consulta el catalogo.
# Se muestra la direccion de entrada del cable axial.

svC 2

O



Serie LE2FS[ H
Montaje de detectores magneéticos

Especificaciones detalladas: Desde p. 81

Posicion de montaje del detector magnético

A
Rango de trabajo
= I I= (]
B
Rango de trabajo
= [} =i I

Tabla 1: Dimensiones de montaje del detector magnético [mm]

Modelo Tamano A B Rango de trabajo
16 125 24.5 3.0
25 17.5 29.5 3.0
L= 32 26.3 39.1 3.4
40 32.2 45.4 3.6

« El detector magnético aplicable es D-M9 (N/P/B) (W) (M/L/Z).

= El rango de trabajo es una referencia que incluye histéresis, por lo que
no esta garantizada. Puede variar de manera significativa en funcion de
las condiciones de trabajo.

+ Ajusta el detector magnético después de confirmar que las condiciones
de trabajo se encuentran en el ajuste real.

Montaje de detectores mag_]néticos
LE2FS16/25 LE2FS32/40

Fijacion de montaje del detector magnético
Ref.: BMY3-016

Montaje de detectores magnéticos

Tomnillo de montaje del detector magnético
Par de apriete [N-m]
0.1a0.15

Montaje de detectores magnéticos

# El detector magnético aplicable es D-M9 (N/P/B) (W) (M/L/Z).
« Para apretar el tornillo de montaje del detector magnético usa un destornillador de relojero con un didmetro de mango de 5 a 6 mm.
= Prepara una fijacion para montaje del detector magnético (BMY3-016) para montar el detector magnético en el modelo LE2FS32/40.
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Actuadores eléctricos

Modelo sin vastago/Accionamiento por correa

Serie LE2FB[1H p. 31

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

30
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Compatible con controlador en bloque

Modelo sin vastago/Accionamiento por correa

serie LE2FBCIH
Seleccion del modelo

Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)

« El siguiente grafico muestra los valores cuando la fuerza en movimiento es del 100 %.

LE2FB/Accionamiento por correa

Horizontal
20 T T
18 T\ LE2FB32
16 ™
2 14 \\
z N
8 12
= \. |LE2FB25
g 10
g 5
« n."/
° 2 \
&) el
4 “ae o N
2 LE2FB16 ~~..\\
0 e, N
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 1800
Velocidad: V [mm/s]
31
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Momento dinamico admisible

Seleccion del modelo Serie LEZFBDH

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

= Estos graficos muestran el voladizo admisible (unidad de guia) cuando el

centro de gravedad de la pieza sobresale en una direccion.

Aceleracion ——1000 mm/s2 ~ — — —3000 mm/s?
5 Direccion de voladizo de carga Modelo
‘' | m : Carga de trabajo [kg]
&8 | Me: Momento admisible [N-m]
o
O | L :Distanciaal centro de gravedad dela carga de trabajo [mm] LE2FB16H LE2FB25H LE2FB32H
2000 2000 2000
1500 1500 1500
L1 € € €
E. 1000 E. 1000 E. 1000
( O | i \
500 500 \ 500
0 ™~ 0 \-—.-—.._. 0 \\\-_—
02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
1000 1000 1000
T
=] 800 H a0 |4 800
5 \ { \
‘€ L2 E 600 E 600 E 600
= E || E 1] E
g )Mer N 40 N 40 \ N 40
S m 200 200 ¥ 200
g '\.,_____ \\‘___ |
0 0 0
= 02468101214 0 5 10 1520 25 30 0 10 20 30 40 50
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
2000 2000 2000
Mep 1500 | 1500 |\ 1500 |\
IR — \ — \ — \
m € \ € \ E \ N
L3 £ 1000 N £, 1000 4 £ 1000 \
9 N NEE \ N [ 9 N
500 500 e 500
N 4 ~L N o
0 0 0
0246 8101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
2000 2000 2000
1500 1500 1500
L4 E € €
E. 1000 E. 1000 E. 1000
G z < < ht
= %) =N S\
500 500 \ 500
0 \"-——_- 0 I~ 0 \\s-—-_
02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
2000 2000 2000
\
ﬂ'ﬂ’\ 1500 1600 |—k 1500 ‘\
, m £ \ E \ £ \
S E. 1000 E. 1000 E. 1000 \
= L5 — 0 \ 0 \ 0
EHEEEE || el B | s NN | L
o — 500 500 = 500 S
~ ~ d ~ . ~ ~
0 0 0
0246 8101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
1000 1000 1000
800 \ 800 l\ 800 \
L6 ‘E 600 ‘E 600 ‘E 600
E 1Y E 11 E
9 400 9 400 \ 9 400
200 200 Y 200
0 \'\-.._.__ 0 b\\'.~'~----- 0 T~
0246 8101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]

O
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Serie LE2FBL 1H

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Precision de la mesa (Valor de referencia)

Lado B—

i

Lado D

Lado A

Paralelismo de carrera [mm] (cada 300 mm)
Modelo  |7) paralelismo de carrera (2 Paralelismo de carrera
entrelacaraCylacaraA| entrelacaraDylacaraB
LE2FB16H 0.05 0.03
LE2FB25H 0.05 0.03
LE2FB32H 0.05 0.03

« El paralelismo de carrera no incluye la precision de la superficie de
montaje.
(Se excluye cuando la carrera supera 2000 mm)

Desplazamiento de la mesa (Valor de referencia)

0.08
LE2FB32H
LW (L =30 mm) /
% 'E 0.06 e
£
2 LE2FB25H /
\ \ 5
0 (L =25 mm)
E 0.04 / /
8§ 7 |LE2FB16H -
@8z a (L =20 mm)
a /
0.02 /1
/
0
0 100 200 300 400 500
Carga W [N]

+ Este desplazamiento se mide cuando se monta una placa de aluminio de 15 mm y se fija a la mesa.
+ Comprueba la holgura y el juego de la guia por separado.

Voladizo vs. Desplazamiento debido a la holgura de la mesa (Valor de referencia)

Modelo basico

0.25
LE2FB16H
0.2 /|
€
% LE2FB25H P
E 0.15 ,
£
5
g‘ 0.1 y’/
8 /<
0.05 / -~
LE2FB32H
0
0 100 200 300
Voladizo [mm]
33
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Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Compatible con controlador en bloque

Modelo sin vastago/Accionamiento por correa ¢ ¢ UK

-

Serie LE2FB

H Le2rB16, 25,32

Forma de pedido

300;(5
6 0o

9 Tipo de motor

J

LE2FB T

32

9 Direccion de entrada del

o Tamaino 9 Posicion de

16 montaje del motor cable del motor Simbolo Tipo Controlador compatible
25 T | Montaje superior 2 Derecha W | Encoder absoluto sin bateria IXD1
32 U Montaje inferior 3 Izquierda (Motor paso a paso 24 VDC)
4 Superior
5 Inferior
6 Delantero
7 Trasero
e Paso equivalente [mm] 6 Carrerax! 0 Opcién de motor 9 Aplicacion de grasa
Simbolo| LE2FB16 | LE2FB25 | LE2FB32 300 300 A | Sinopciones (Banda de sellado)
T 48 a a B Con bloqueo G Con
2600 2600 Sin
+ Para mas informacion, N | (especificacion de
consulta la tabla de rodillo)

carreras aplicables a
continuacion.

9 Compatibilidad con detectores

@ Orificio para pin de posicionamiento

#1 Consulta con SMC para carreras no estandares, ya que son eje-

magnéticos:2 3 4 =5 cuciones especiales que se fabrican bajo demanda.
© 6 Parte inferior *2 Excluye LE2FB16
- Ninguno — % : : . ) )
de carcasa B Pt inferior de carcasa «*3 Si se requieren 2 0 mas, realiza el pedido por separado.
c Con #4 Pide los detectores magnéticos por separado.
(incluye 1 fijacion de montaje) i e #5 Si se selecciona «—», el producto no incluira un iman integrado para la
2 posiciones en '
K paFr)te ;nlferior del |=Il. deteccion magnética y, por tanto, no se afadiré una fijacion de montaje.
cuerpo “Mrueiioisae | *6 Posicion de montaje del motor solo "T"
Tabla de carreras aplicables @: Estandar/O: Bajo demanda
Tamario Carrera
300 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 |1000 | 1200 | 1500 | 1800 | 2000 | 2200 | 2400 | 2600 Los detectores magnéticos deben pedirse por separado.
16 o | ol o ©o | @ | @ | @ O] — | — N —_ Para més detalles, consulta las paginas 40 y 131 a 135.
25 [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J O — —
32 [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J O O O
— Posicion de montaje del motor
U: Montaje inferior U: Montaje inferior

U2: Derecha

U5: Inferior

T6: Delantero

T3: Izquierda

O
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2FB[_|H

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Especificaciones

Modelo

LE2FB16[H

LE2FB25[H

LE2FB32[H

Carrera [mm]*'

300, 500, 600, 700
800, 900, 1000, 1200

300, 500, 600, 700,
800, 900, 1000, 1200,
1500, 1800, 2000, 2200

300, 500, 600, 700, 800,
900, 1000, 1200, 1500, 1800,
2000, 2200, 2400, 2600

Especificaciones

Carga de trabajo [kg][ Horizontal 1 10 19
o | Velocidad [mm/s] 48 a 1300 48 a 1600 48 a 1700
E Max. aceleracion/deceleracion [mm/s?] 3000
E Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.08
g Pérdida de movimiento [mm]*2 0.1 0 menos
@ Paso [mm] 48 48 48
S | Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?]* 50/20
lg Tipo de actuacion Correa
% Tipo de guia Guia lineal
"g’_ Momento estatico| Mep (Momento flector) 10 27 46
w | admisible* Mey (Momento flector lateral) 10 27 46
[N-m] Mer (Momento torsor) 20 52 101
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 méax. (sin condensacion)
Proteccion IP30
Tamano del motor [J28 42 [ [156.4

Modelo de motor

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso, 24 VDC)

Encoder

eléctricas

Encoder absoluto sin bateria

Tension de alimentacion [V]

24 VDC +10 %

Potencia [W]*® *7

Potencia max. 22

Potencia max. 40

Potencia max. 62

Tipo*®

Blogueo no magnetizante

Fuerza de sujecion [N]

19

36

Potencia [W]*”

8

Tension nominal [V]

dela unidad de blogueo

24 VDC =10 %

& 15 A [ Caractersticas teenicas

*6

Consulta con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se fabrican bajo demanda.
Un valor de referencia para corregir errores en funcionamiento reciproco
Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto en direccion paralela y en angulo recto a la correa. (La prueba fue llevada a cabo con el actuador

en el estado inicial)

Resistencia a vibraciones: supera prueba de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realiza en direccion paralela y en angulo recto a la correa.
(La prueba fue llevada a cabo con el actuador en el estado inicial)
=4 El momento estatico admisible es la cantidad de momento estatico que se puede aplicar al actuador cuando esté parado.

Si el producto esta expuesto a impactos o a una carga repetida, asegurate de tomar medidas de seguridad cuando utilices el equipo.

=5 Indica la potencia méax. durante el funcionamiento (excluyendo al controlador). Dicho valor puede utilizarse para la seleccion del suministro eléctrico.

Con bloqueo Unicamente

«7 Para un actuador con bloqueo, afiade la potencia para el bloqueo.
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Compatible con controlador en bloque

Modelo sin vastago Serie LEZFBDH

Peso

Montaje superior del motor
Serie LE2FB16T

Carrera[mm] | 300 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000 | 1200

Peso del producto [kg]| 1.22 | 1.48 | 1.61 | 1.74 | 187 | 2 |2.13|2.39

Peso adicional con blogueo [kg] 0.19

Serie LE2FB25T
Carrera[mm] | 300 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000 | 1200 | 1500 | 1800 | 2000 | 2200
Peso del producto [kg]l 2.31 | 2.77 | 3 |3.23 | 3.46 | 3.69 | 3.92 | 4.38 | 5.07 | 5.76 | 6.22 | 6.68
Peso adicional con blogueo [kg] 0.34

Serie LE2FB32T

Carrera[mm] | 300 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000 | 1200 | 1500 | 1800 | 2000 | 2200 | 2400 | 2600

Peso del producto [kg]| 3.59 | 4.27 | 4.61 | 4.95 | 529 | 5.63 | 5.97 | 6.65 | 7.67 | 8.69 | 9.37 |10.05|10.73|11.41
Peso adicional con blogueo [kg] 0.63

Montaje inferior del motor
Serie LE2FB16U

Carrera[mm] | 300 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000 | 1200

Peso del producto [kg]| 1.24 | 1.5 | 1.63 | 1.76 | 1.89 | 2.02 | 2.15 | 2.41

Peso adicional con blogueo [kg] 0.19

Serie LE2FB25U
Carrera[mm] | 300 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000 | 1200 | 1500 | 1800 | 2000 | 2200
Peso del producto [kg]] 2.39 | 2.85 | 3.08 | 3.31 | 3.54 | 3.77 | 4 |4.46|5.15|584 | 6.3 | 6.76
Peso adicional con blogueo [kg] 0.34

Serie LE2FB32U
Carrera [mm] 300 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000 | 1200 | 1500 | 1800 | 2000 | 2200 | 2400 | 2600
Peso del producto [kg]| 3.81 | 4.49 | 4.83 | 5.17 | 5,51 | 5.85 | 6.19 | 6.87 | 7.89 | 8.91 | 9.59 |10.27|10.95|11.63
Peso adicional con blogueo [kg] 0.63

svC %
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2FB[ 1H

Dimensiones: Montaje superior/inferior del motor

LE2FB16 (T/U)

Orificios para pin de posicionado: K

L i Ld °
:vw _ _ ! _ _ o
J §.U¢ @ 3H9 (*5°%) prof. 36
3H9 +g.025 prOf. 3*5
F 30
Carrera + 135
D x 150 (= E) 20 8
150 3Hg (*3:9%°) prof. 3*6
nx @35
<
-]
<
3| R
Carrera + 195.5 Longitud de cable de motor ~ 250
7 92 Carrera + 6 (Recorrido de la mesa)*2 37 (53.5) | (1.5) 58
(95) Carrera (40) < - 40
N 0 -
8 X: [Origen]*4 Origen*3 /Z B & ) 7
~s ‘
o [ Cable del motor
ol < =g
— - — (3] =
bl == == = s ~
S @] ©
5.5
11.7

(72)
@ 3H9 (*5°%5) prof. 3 40

4xM4x0.7 prof. rosca 6.4 24

Plano de referencia de montaje del cuerpo*1

T 3 2

39.4
as)

3H9 (*5°%) prof. 3

1
1
g ; 30.5

Entrada del cable (Posicion de montaje del motor: T) Posicion de montaje del motor: U
4: Superior :
i i =
3 Izquierda Se _ 2:Derecha  7:Trasera 6: Frontal = L =
Cooom ot el MLZI1 < ]
— 0 >
‘ . =8 o]
| © 3 s | Cable del motor
= =2
I s e el |
§ e S—
' ) ® : ?
' - (1 5) < &‘»
) N ) N (53.5)_| _ Longitud de cable

de motor ~ 250

1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje del cuerpo, fija la altura
de la superficie opuesta o del pasador en 2 mm o mas. (Altura recomendada: 5 mm)

«2 La distancia que recorre la mesa conforme a las instrucciones de desplazamiento.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las demas piezas o
con los accesorios colocados alrededor de la mesa.

%3 Indica la posicion de origen predeterminada en fabrica (0 mm)

«4 [ ] corresponde a cuando se cambia la referencia del sentido de giro.

=5 El orificio del pasador inferior de la carcasa B es solo para la posicion de montaje del motor «T».
Cuando utilice los orificios del pasador inferior del cuerpo, no utilice simultaneamente el
orificio del pasador inferior de la carcasa B.

«6 Esta ilustracion muestra la posicién de montaje del motor «T» (montaje superior) y la direc-
cion de entrada del cable del motor «6» (frontal).

37
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[=]
N

ornilo de ajuste de tensién de a correa

\*T

(M3: Distancia entre caras 2.5)

M4 x 0.7 prof. rosca 7
(terminal F.G.)

Entrada deI cable (PosiEién de montéié del motor: U)*

6: Frontal

1V9] Run |

Dimensiones [mm]
F
Carrera| n D E (Orificio de
posicionado: solo K)
300 6 2 300 280
500 10 4 600 580
600 10 4 600 580
700 12 ) 750 730
800 14 6 900 880
900 14 6 900 880
1000 16 7 1050 1030
1200 18 8 1200 1180




Compatible con controlador en bloque

Modelo sin vastago Serie LEZFBDH

Dimensiones: Montaje superior/inferior del motor

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

LE2FB25 (T/U)

Orificios para pin de posicionado: K

F 35
Carrera + 167 10
Dx 170 (=E) 25
170 3H9 (*39%) prof. 3+8
nx@45
<
v ©
© i i i i | > |
< \ L
= ———] g"z
Carrera + 241.8 Longitud de cable de motor ~ 250
10 109 Carrera + 6 (Recorrido de la mesa)*2 52 (64.8) | (1.5) 58 58
(112) Carrera (55) S ) 38
@ [Origen]+4 Origen*3 7@ o) 0
Fijacion de montaje del detector magnético: C*% 5
Misma posicion en ambos = Cable del motor
lados (simeétrico) 28 27
=3 A
.= 10 “y
8 g m il I
e <
© e o/ e
(60.5) 99 olele 99 (3.5) \ Tornillo de ajuste de tension de
o » Q 6 la correa
& 17 (M3: Distancia entre caras 2.5)
Plano de referencia de montaje del cuerpo*! (102)
Direccion de entrada del cable condue- 4 x M5 x 0.8 64 0 3H9 (*3°%) prof. 3 M4 x 0.7 prof. rosca 7
{or del detector magnéfico'® — prof. rosca 8.5 45 © (terminal F.G.)
H ) . © a © v
| Ml H
HI ° ® S T @
< Direccion de entrada del cable 3 2 +0.025
conductor del detector magnético* 3HO ( g ) prof. 3
Entrada del cable (Posicion de montaje del motor: T) ‘ Posicion de montaje del motor: U Entrada del cable (Posicion de montaje del motor: U) ‘
! 4: Superior !
i m i-‘ i — !
3 i T‘ 2:Derecha 7:Trasera 6: Frontal = f
Pt | ¥ pinbite == === & g g
@ 8 =S| Cable del motor !
1 : ‘ ®g S b 3 lzquierda ‘ 2Derecha 7:Trasera 6: Frortal |
é = fbg | iz EDICIIS St St '
! as)l, ! 5: Inferior
. . - -- K 64.8) | Longitud de cable L . - - o
demotor~250 . .
. . i y Dimensiones [mm]
1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en F
3 mim o més. (Altura recomendada: 5 mm) . . . CErER = D E (Orificio de
2 La distancia que recorre la mesa conforme a las instrucciones de desplazamiento. - .
. . . - P ) posicionado: solo K)
Aseglrate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las demas piezas o con los accesorios colocados alrededor de la
mesa. 300 6 2 340 320
+3 Indica la posicion de origen predeterminada en fébrica (0 mm) 500 8 3 510 490
#4 [ ] corresponde a cuando se cambia la referencia del sentido de giro. 600 10 4 680 660
+5 Se muestra la posicion de montaje del soporte de montaje del detector magnético (solo extremo de carrera). 700 10 4 680 660
Elimén del detector magnético esta situado en el centro de la mesa. 800 12 5 850 830
Ademés, el soporte de montaje del detector magnético (1 ud.) se incluye con el producto. 900 14 6 1020 1000
Los soportes adicionales para el montaje del detector magnético deben pedirse por separado. (N.° de pedido: LEF-D-2-1) 1000 14 6 1020 1000
«6 El detgctor mggne’}jco aplicable (D-M9LI) debe pedirse por separado. o . 1200 16 7 1190 1170
é@emas, I? d|reccmtndde en:raqa deil dcatble1 conductg{ del detdeclfor magnetlcol esté predeterminada. 1500 20 9 1530 1510
i s¢ monta en sentido contrario, el detector magnético puede funcionar mal. 1800 o4 1 1870 1850
«7 El orificio del pasador inferior de la carcasa B es solo para la posicion de montaje del motor «T», 2000 2 12 2040 2020
Cuando utilice los orificios del pasador inferior del cuerpo, no utilice simultaneamente el orificio del pasador inferior de la carcasa B.
8 Esta ilustracion muestra la posicion de montaje del motor «T» (montaje superior) y la direccion de entrada del cable del motor «6» (frontal). 2200 28 13 2210 2190
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2FB[ 1H

Dimensiones: Montaje superior/inferior del motor

LE2FB32 (T/U)
Orificios para pin de posicionado: K
k2 k2 @
Y S
of 10 \&H9 (*5.9%) prof. 5*7 @ 5H9 (*3°%°) prof. 5¢7 /
F 35
Carrera + 189 15
D x 200 (= E) 25
200 5Ho (+900) prof. 58
nx@5.5
X058 ©
8
Carrera + 285.6 Longtud de cable de motor ~ 250
10 121 Carrera + 6 (Recorrido de la mesa)*2 62 (86.6) (1.5) _ 58 70
(124) Carrera (65) 48
[Origen]*4 ?.l ©
[N igen*3/ o) ©
Origen /@ - I L
o . G, o5 )
Fijacion de montaje del detector magnético: C 8|\ Cable del motor ‘
Misma posicion en ambos lados oo 32
(simétrico) oS3 o
[ ) + * + 3 é_ ©
s @ 0 =
[&] Tyo© i
8
72.5 99 <~ of o] < 99 13.5
729 8 ¢ °s et Tornillode ajuste de tension de
75 la correa
o (M3: Distancia entre caras 2.5)
@ 5H9 (*4°%) prof. 5 (122) == \M4 x 0.7 prof. rosca 7
Plano de referencia de montaje del cuerpo®! i I\;I)e » - 0 (terminal F.G.)
Direccion de entrada del cable conduc- prof. rosca 8.5 42
for del detector magnéfico'® — < o
< 4
= = = = = = = o
L] L] ™
T
¥ 1
— = : )
S 0
< Direccion de entrada del cable © CHI 5 (+0030 prof. 5
conductor del detector magnético*
o o “- 1 .z . - . T 1
Entrada del cable (Posicion de montaje del motor: T) ! Posicion de montaje del motor: U Entrada del cable (Posicion de montaje del motor: U)
4: Superior o ‘
13 lzquierda [l 2Dereche 7: Trasera 6: Frontal mm= = 1 P | S E
s 4 EDIC IS a2 -1 ' ?-;r 1
© E “E| Cable del motor 3: lzquierda 2: Derecha
! I “8’_ S ! Ix X3 o o
! £ = kil 7:Trasera 6 Fronta |
< g 5: Inferor
L-- -- -- -- as)y |, — L-- -- -- --
(86.6) _ | Longitud de cable
de motor ~ 250 Dimensiones [mm]
1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del c D E 0 fF d
pasador en 3 mm o mas. (Altura recomendada: 5 mm) EHEE I ) (, i '3'0. eI K
#2 La distancia que recorre la mesa conforme a las instrucciones de desplazamiento. posicionado: solo K)
Aseglrate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las demés piezas o con los accesorios colocados alrededor 300 6 2 400 380
de la mesa. 500 8 3 600 580
=3 Indica la posicion de origen predeterminada en fabrica (0 mm) 600 8 3 600 580
#4 [ corresponde a cuando se cambia la referencia del sentido de giro. 700 10 4 800 780
5 Se muestra la posicion de montaje del soporte de montaje del detector magnético (sélo extremo de carrera). 800 10 4 800 780
Eliman del detector magnético esta situado en el centro de la mesa. 900 12 5 1000 980
Ademas, el sopq@e de montaje del detgctor magnético (1 Ud,'). se incluye con el producto. , . 1000 12 5 1000 980
Los soportes adlcyqnales para el montaje del detect.or magnético deben pedirse por separado. (N.° de pedido: LEF-D-2-1) 1200 14 ) 1200 1180
«6 El detector magnético aplicable (D-M9CJ) debe pedirse por separado. 1500 18 8 1600 1580
Ademés, la direccion de entrada del cable conductor del detector magnético esté predeterminada. 1800 20 9 1800 1780
Si se monta en sentido contrario, el detector magnético puede funcionar mal.
«7 El orificio del pasador inferior de la carcasa B es s6lo para la posicion de montaje del motor «T». 2000 22 10 2000 1980
Cuando utilice los orificios del pasador inferior del cuerpo, no utilice simultaneamente el orificio del pasador inferior de la carcasa B. 2200 | 24 1 2200 2180
+8 Esta ilustracion muestra la posicion de montaje del motor «T» (montaje superior) y la direccion de entrada del cable del motor «6» 2400 26 12 2400 2380
(frontal). 2600 28 13 2600 2580
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serie LE2FBC1H
Montaje de detectores magnéticos

Posicion de montaje del detector magnético

B (Centro de la mesa)

=

[mm]
Modelo Tamario A B Rango de trabajo
25 45 51 4.9
LEHE 32 55 61 3.9

« El detector magnético aplicable es D-M9 (N/P/B) (W) (M/L/Z).

= El rango de trabajo es una referencia que incluye histéresis, por lo que
no esta garantizada. Puede variar de manera significativa en funcion de
las condiciones de trabajo.

# Ajusta el detector magnético después de confirmar que las condiciones
de trabajo se encuentran en el ajuste real.

Montaje de detectores magnéticos

Gira los pernos para la fijacion de montaje del detector magnético tres o cuatro veces para aflojarlos (no es necesario retirarlos) y desliza y retira la fijacion
de montaje del detector magnético. A continuacion, introduce un detector en la ranura de la fijacion de montaje.

Dado que los pernos de montaje para instalar el cuerpo del producto interfieren con la fijacion de montaje del detector magnético, monta la fijaciéon des-
pués de instalar el cuerpo del producto. Tras instalar el cuerpo del producto, aprieta los pernos para la fijacion de montaje del detector.

Pernos para la fijacion de montaje del detector

magnético (no es necesario retirarlos). [Carcasa A]

Par de apriete max. [N-m]
0.9

Entrada eléctrica
[Lado carcasa A]

Fijacién de montaje del
detector magnético
(Incluido en el paquete)
Ref.: LEF-D-2-1

Tornillo de montaje del detector magnético
Par de apriete [N-m]

Entrada eléctrica 0.1a0.15
[Lado del motor]

[Motor]

« El detector magnético aplicable es D-M9 (N/P/B) (W) (M/L/Z).
= La direccién de la entrada de cable esta especificada. Si realizas el montaje en direccion erronea, puede producirse un fallo de funcionamiento en el de-
tector magnético.
Aprieta los tornillos de montaje del detector magnético (suministrados juntos con el detector magnético) usando un destornillador de precision con un
diametro de empufadura de aproximadamente 5 a 6 mm.
= Si se requieren mas de dos fijaciones de montaje del detector magnético, pidelas por separado. Los ocho pernos para instalar la fijacion de montaje del
detector en el final de carrera se envian de fabrica apretados en el cuerpo del producto.
En el modelo con carrera de 50 mm solo se fijan cuatro pernos en el lado del motor.

*
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Actuadores eléctricos

Modelo con vastago

Serie LE2YUIH p. 43

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
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Compatible con controlador en bloque

Modelo con vastago
Serie L E2 YD H Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Seleccion del modelo

Procedimiento de seleccion

Procedimiento de seleccion del control de posicionamiento

Comprueba la carga de trabajo-velocidad. o . .
(Traslado vertical) - Verifica el tiempo de ciclo.

Ejemplo de seleccion

Condiciones de( )
funcionamiento| ®Masa de la pieza: 2 [kg] ®Velocidad: 100 [mm/s] @ 7 ‘ ‘ ‘
¢ Aceleracion/Deceleracion: 5000 [mm/s?] D 6 \\/5000 mm/s?]
eCarrera: 200 [mm] r N N
Lo
e Condiciones de montaje de la pieza: Traslado vertical hacia % 4 e \
arriba y hacia abajo E 5000 mm/s N
| ) S
g 2
] " 7 g " ] " m
m Comprueba la carga de trabajo-velocidad. <Grafico velocidad-carga de trabajo vertical> O 1
Selecciona un modelo en funcién de la masa de la pieza y la velocidad consultando o
el grafico velocidad-carga de trabajo vertical. 0 50 100 150 200 250 300 350 400
Ejemplo de seleccion) Se puede seleccionar provisionalmente el modelo LE2Y16THB-200 Velocidad: V [mm/s]

basandose en el grafico mostrado a la derecha. <Grifico velocidad-carga de trabajo vertical>

+ Es necesario montar una guia fuera del actuador si se usa para traslado horizontal. (LE2Y16LIHB/Motor paso a paso)
Para seleccionar el modelo objetivo, consulta la carga de trabajo horizontal en las
especificaciones de la pagina 51 y las precauciones.

Verifica el tiempo de ciclo.
Calcula el tiempo de ciclo usando el siguiente método de célculo.

. . Q —
Tiempo de ciclo: £
T puede obtenerse a partir de la siguiente ecuacion. > 31/ / a2
[T=T1+T2+T3+T4]s]| 8 -] \ ,
2 Tiempo
o
®T1: Tiempo de aceleracion T3: Tiempo de deceleracion K ts]
se pueden obtener a partir de la siguiente ecuacion.
| T1=V/al[s]| [T3=V/a2]s] | T1 T2 T3 |™4

®T2: Tiempo a velocidad constante puede obtenerse a

| oy Y L : Carrera [mm] - (Condiciones de funcionamiento)
partir de la siguiente ecuacion.

V : Velocidad [mm/s] - (Condiciones de funcionamiento)

L-05-V-(T1+T3) al: Aceleracion [mm/s?] - (Condiciones de funcionamiento)
T2= V] [s] a2: Deceleracion [mm/s?] - (Condiciones de funcionamiento)
®T4: Tiempo de estabilizacion varia en funcion de las T1: Tiempo de aceleracions] - Tiempo hasta que se alcanza la velocidad de ajuste
condiciones tales como tipo de actuador, carga y T2: Tiempo a velocidad constante [s] - Tiempo hasta que el actuador
el valor “En posicion” de los datos de paso. funciona a velocidad constante
Valor de referencia para tiempo de estabilizacion: 0.15 s max. T3: Tiempo de deceleracion [s] -+ Tiempo desde el inicio del funcionamiento
Para este calculo se usa el siguiente valor. . o a velocidad constante hasta la parada
T4: Tiempo de estabilizacion [s] - Tiempo hasta que se completa el
T4=0.15]s] posicionamiento

Ejemplo de calculo)
T1 a T4 pueden calcularse como se indica a continuacion.

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]

El tiempo de ciclo se puede obtener de la siguiente manera.
T=T1+T2+ T3+ T4=0.02 + 1.98 + 0.02 + 0.15=2.17 [s]

Basandonos en el resultado del calculo anterior, deberiamos seleccionar el modelo LE2Y16THB-200.
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Procedimiento de seleccion

Compatible con controlador en bloque

Seleccion del modelo Serie LE2 YI:I H
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Procedimiento de seleccion del control de empuje

@ Comprueba la tasa de trabajo. -m Comprueba la fuerza de empuije.

+ La relacion de funcionamiento es la relacion del tiempo de funcionamiento en un ciclo.

i

Comprueba la carga lateral
en el extremo del vastago.

Ejemplo de seleccion

Condiciones de . , , . . ——
funcionamiento  Condiciones de montaje: Horizontal (empuje) @ Relacion de funcionamiento: 15 [%)]

®Peso del accesorio: 0.2 [kg] ®Velocidad: 100 [mm/s]

%

Accesorio

[ ]

eFuerza de empuje: 40 [N] eCarrera: 200 [mm] <=
m Comprueba la tasa de trabajo. Control de empuje
<Tabla de conversion fuerza de empuje-relacion de funcionamiento>
Selecciona la [Fuerza de empuje] a partir de la relacion de funcionamiento - ﬁ
consultando la Tabla de conversion fuerza de empuje—relacion de funcionamiento. 8 f \
Ejemplo de seleccion) § /
Basandose en la tabla inferior, Tiempo
®Relacion de funcionamiento: 15 [%] A
El valor de ajuste de la fuerza de empuje sera del 45 [%].
<Tabla de conversion fuerza de empuje-relacion de funcionamiento> B
(LE2Y16[H/Absoluto sin bateria)
Temperatura | Valordeajustedela | Tasade | Tiempo de empuje Relacién de funcionamiento = A/B x 100 [%] ‘
ambiente fuerza de empuje [%] | trabajo [%] continuo [min]
40 °Comenos | 450 menos 100 Sin restricciones
= [Valor de ajuste de la fuerza de empuje] es uno de los datos de paso que se
* ir_}ﬁré)ﬁ:(;er;:neﬁ;ﬁ?;rﬂiﬂggUO] es el tiempo que puede permanecer el TZS ‘ ‘ fa8 50125 EEAUIOELIC
actuador empujando de forma continua. 160 Pas‘o 5: LEFY1 6LHB L
EXB) comprueba la fuerza de empuje. _, 140 Paso10: LEZY‘SDﬁ,\/
<Grafico de conversion de fuerza> £ 120 ——r %
Selecciona un modelo en base al valor de ajuste de la fuerza de 5 100 \
empuje y a la fuerza consultando el grafico de conversion de fuerza. Z 80
Ejemplo de seleccion) 60 \
Baséndose en el grafico mostrado a la derecha, 40 | 1—
®Fuerza de empuije: 40 [N] 20 fiin. 5% Méx.: 45 %
e Valor de ajuste de la fuerza de empuje: 33 [%] 02'0 25 30 35 40 45 50
Se puede seleccionar provisionalmente el modelo LE2Y16[1HB. Valor de ajuste de la fuerza de empuije [%]*!

Comprueba la carga lateral en el extremo del vastago.
<Grafico de la carga lateral admisible en el extremo del vastago>
Confirma la carga lateral admisible en el extremo del vastago del actuador:

<Grafico de conversion de fuerza>
(LE2Y16[IH/Motor paso a paso)

+1 Valores de ajuste para el controlador.

LEY16L], que se ha seleccionado temporalmente consultando el
grafico de la carga lateral admisible en el extremo del vastago.
Ejemplo de seleccion)

Basandose en el grafico mostrado a la derecha,

®Peso del accesorio: 0.2 [kg] = 2 [N]

e Carrera del producto: 200 [mm)]

La carga lateral en el extremo del vastago esta dentro del rango admisible.

Carga: F [N]

Basandonos en el resultado del calculo anterior,
deberiamos seleccionar el modelo LE2Y16[JHB-200.

100

~

o ~| LE2Y320H
N LE2Y2500H —
~N
\“ LE2Y1‘ 60H
1
0 100 200 300 400 500 600

Carrera [mm]

<Grafico de la carga lateral admisible en el extremo del vastago>

O
2
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2Y U 1H
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Grafica de velocidad-carga de trabajo (GU ia) * Los siguientes graficos muestran los valores cuando también se usa la guia externa.

Horizontal/Paso 10 Vertical/Paso 10
L ey ey ey ep—— == \ 3.5
16 \ —
3000 mm/s2 3
14 & 7 mmsT_| N
— 12 —— . 2.5
o M =]
2 10 M Z 2 —
3 N o 5000 mm/s?” | N} 3000 mm/s?
a 8 = 2 15 N
= 6 = 1 N
4 10000 mm/s2
2 | 0.5
0 ‘ 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]

LE2Y16[ IHB

Horizontal/Paso 5

Vertical/Paso 5

30

25

T
3000 mm/s?_|

20

~

~
S~

15

Masa [kg]

10
5

10000 mm/s?

0

0 50 100

150 200 250 300 350 400
Velocidad [mm/s]

7

N 3000 mm/s?

5000 mm/s2

Masa [kg]

o = N W M OO

0 50 100

150 200 250 300 350 400
Velocidad [mm/s]

LE2Y16[ IHC

Horizontal/Paso 2.5

Vertical/Paso 2.5

3000 mm/s2__|

Masa [kg]

10000 mm/s?

0 50

100 150 200 250
Velocidad [mm/s]

12

10
8

3000 mm/s?

Masa [kg]

5000 mm/s2 |\

6
4
2
0

100 150 200 250
Velocidad [mm/s]
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Compatible con controlador en bloque

Seleccion del modelo Serie LE2 YI:I H
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Grafica de velocidad-carga de trabajo (GU ia) * Los siguientes graficos muestran los valores cuando también se usa la guia externa.

Horizontal/Paso 20 Vertical/Paso 20
= 9 T = 25 T
2 8 ~<——3000 mm/s? 2 3000 mm/s2
; 7 = <~ ; 2 i
S 6 = S, S
g 5 Sso T 15 N
S 4 o Se g S
8 4 10000 mm/s? \‘ : g 1 5000 mm/s? 3
© [
g) 2 g 0.5
o 1 (&)
0 0
0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800 1000
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
Horizontal/Paso 12 Vertical/Paso 12
g ¥ ] T 5 ]
E P S i e i ) E - SO \ \
= sy, 3000 mm/s > ~S . 3000 mm/s2
S 20 ~g S 6 <
8 S0 S 5 NS
© © ~
‘;:) 15 \\\ i 4 5000 mm’I°9 /\\ ~ ~
S 10 > S 3 S
g X 5 2 =
5 5 10000 mm/s? 5
o ‘ o 1
0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
Horizontal/Paso 6 Vertical/Paso 6
_ 70 _ 25
2 | 5
= ‘ = 20
5 50 /3000 mm/s? 5
T 40 T 15 ——=~g 3000 mm/s?
2 ~ g _\ ~ -
ey
kel N kel
5 % N S 5 5000 mm/s?
< 10 10000 mm/s? = ©
© N © \
0 ‘ 0
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
Horizontal/Paso 3 Vertical/Paso 3
_. 120 _ 40
o (e2]
= 100 = 35
=1 = <
o o ~
T = 25 ~ 3000 mm/s?
© o e 2 © N
8 60 ~o < 3000 mm/s S 20 ~< -
= ~ = ~
) NS o 15 2 =
o 40 -~ ° 5000 mm/s ~
s 7\\~~ <o - S 10 Yo
g 2 10000 mmy/s? — 8 s s
0 ‘ 0 |
0 50 100 150 200 250 0 20 40 60 80 100 120 140 160
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2Y U 1H
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Grafica de velocidad-carga de trabajo (GU ia) * Los siguientes graficos muestran los valores cuando también se usa la guia externa.

Horizontal/Paso 24 Vertical/Paso 24
_. 40 _. 4 :
D (=2}
= 35 = 35 3000 mm/s"x
2 30 < - N
g 25 Sae 3000 mm/s2 § 25 s
g 20 \/.\ s 2 AR
2 15 ~\~ s 1.5 ‘\
g 10 LS ~32 g 1 5000 mm/s? N
8 5 10000 mm/s? ~ ~1 8 0.5 i
0 ‘ 0
0 200 400 600 800 1000 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
Horizontal/Paso 16 Vertical/Paso 16
_. 60 _. 16
2 | | 2 14 | |
= 50 < = p— — 1 1
= S~ /3000 mm/s? = 12 > 3000 mm/s2
S 40 ~< S 10 N
© ~ ] SS
€ 30 S € 8 S
= ~~~ = \\ Sso
€ 20 ~—_ s g 6 \\ ~o
S 1 10000 mm/s? S~ 4 s 4 S<i
@ - g 2 5000 mm/s? SIS
© 0 ‘ ‘ \ © 0 | |
0 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
Horizontal/Paso 8 Vertical/Paso 8
__ 100 | | _ 30 ;
2 9 S \ \ 2 o5 ===t 3000 mm/s?
= 80 S 3000 mm/s? = S
s 10 -7 5 20
T 60 S 5 TN
@ 50 > g 15 =
< 40 ‘\ 3 10 5000 mm/s?
T 30 10000 mm/s N &
N
o 20 N > 5 .
T 1o ‘ ‘ N\ T
° ‘ ‘ ° 9
0 100 150 200 250 300 350 400 450 0 50 100 150 200 250 300 350 400
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
Horizontal/Paso 4 Vertical/Paso 4
_ 180 _ 50
= 140 = gg ~
5 120 3000 mm/s? S S 2
£ 100 <~ g gg ~ 13000 mmvs
= 80 = ~s = 20 S
% 60 \ S~ ~ % 15 . - -~
S 40 Sso © 5000 mm/s S
5 - o~ ~~o g " \
8 2 10000 min/s - 8 3 | ﬁﬁv
0 50 100 150 200 0 50 100 150 200

Velocidad: V [mm/s]

Velocidad: V [mm/s]
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Compatible con controlador en bloque

Seleccion del modelo Serie L E2 YI:I H
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Grafico de la carga lateral admisible en el extremo del vastago (Guia)

100
arrera] = [Carrera del producto] + [Distancia desde el extremo del vastago
[C ]=[C del producto] + [Distancia desde el ext del vast
hasta el centro de gravedad de la pieza]
= LE2Y32H
5 l Pieza
3 ~
I~ LE2Y25H .
\
LE2Y16H \ Centro de gravedad
1 1
0 100 200 300 400 500 600
Carrera [mm]
Desplazamiento del vastago: o (mm
-
Carrera o
» 30 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 T
Tamano
16 +0.4 | 05 | 0.9 | =0.8 | =1.1 1.3 5 — — — —
25 +0.3 +0.4 +0.7 +0.7 +0.9 +1.1 +1.3 1.5 7 — — b
32 +0.3 +0.4 +0.7 +0.6 +0.8 +1.0 +1.1 +1.3 +1.5 +1.7 +1.8

# Se muestran los valores sin carga.

Precision antigiro del vastago

Tamano Precision antigiro 6
16 +1.1°
25 +0.8°
32 +0.7°

O

* Evita el uso del actuador eléctrico de manera que el par de giro pueda aplicarse
al vastago.
De lo contrario, puede provocar la deformacién de la guia antigiro, respuestas
anomalas del detector magnético, juego en la guia interna o un incremento de la
resistencia al deslizamiento.
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2Y U 1H
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Grafico de conversién de fuerza (guia)

LE2Y16[H
200
| Paso 2.5: LE2Y16HC
150 Paso 5: LE2Y16HB
= Paso 10: LE2Y16HA A(/
g 100 ]
§ ___EX—————__ES——————""
50
/—J_—//
Min.: 25 % | K_Max.: 45 %
0
20 25 30 35 40 45 50

Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%)]

Temperatura ambiente] Valor de uste dela fuerza de empuje [%] | Tasa de trabajo [%]| Tiempo de empuje continuo [min]
40 °C o menos 45 0 menos 100 Sin restricciones

LE2Y25( H

600

\ Paso 3: LE2Y25HC
500 Paso 6: LE2Y25HB
Paso 12: LE2Y25HA

% 400 paso 20: LE2Y25HH
N 300
Z 200 )/
/
I s o W D
o M\'n.:so%r, K Max.: 50 %

20 25 30 35 40 45 50 55
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]

Temperatura ambiente] Valor de guste dela fuerza de empuje %] | Tasa de trabajo [%] | Tiempo de empuje continuo [min]
40 °C o menos 50 0 menos 100

Sin restricciones

LE2Y32[H

1000

Paso 4: LE2Y32HC

800 Paso 8: LE2Y32HB
Paso 16: LE2Y32HA

600 -Paso 24: LE2Y32HH

Fuerza [N]

400

200 A
Min.; 30 % >/

0
20 30 40 50 60 7!
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%)]

gAY
\

< Méx 70%
0 80

Temperatura ambiente] Valor de ajuste de a fuerza de empuje [%) | Tasa de trabajo [%] | Tiempo de empuje continuo [min]
40 °C o menos

70 o menos 100 Sin restricciones
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<Valores limite de la fuerza de empuje y el umbral de
activacién en relacion con la velocidad de empuje>

Modelo | Paso | e nvadado )
LE2Y1600H | ABIC 1a50 25245 %
LE2Y25(0H | H/ABIC 1a35 25250 %
LE2Y32[H | H/ABIC 1a30 30a70 %

Existe un limite para la fuerza de empuje con respecto a la velocidad de
empuje. Si el producto se usa fuera del rango (fuerza de empuje baja), la
sefal de finalizacion [INP] puede emitirse antes de que la operacién de
empuje haya finalizado (durante el movimiento).

Si se utiliza con una velocidad de empuje inferior a la velocidad min. ,
comprueba que no haya problemas de funcionamiento antes del uso del
producto.

<Valores de ajuste para operaciones de empuje para
traslado vertical hacia arriba>

Para cargas verticales (hacia arriba), ajusta la fuerza de empuje al valor méax.
mostrado a continuacion y realiza la operacion a la carga de trabajo o menos.

Modelo LE2Y1601H LE2Y25(1H LE2Y32(H
Paso A/B|CIH/A(IB|C|H|A|B|C
Cargadetrabajolkg]| 1 [1.5| 3 | 1 |[25| 5 (10| 2 |45| 9 | 18
Fuerza de empuje 45 % 50 % 70 %




Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Compatible con controlador en bloque

Modelo con vastago C € K
Serie LE2Y! |H LEe2v1s, 25,32

Forma de pedido

25|T|1/HB|-50|A|M|F
06006 00060

LE2Y

0 9 Posicion de montaje del motor 9 Direccion de entrada del cable del motor 6 Tipo de motor
Tamaiio T Paralelo al lado superior 1 Axial Simbolo Tipo Controlador
16 R Paralelo al lado derecho 2 Derecha compatible
25 L Paralelo al lado izquierdo 3 Izquierda H Encoder absoluto sin bateria JIXDA
32 D En linea 4 Superior (Motor paso a paso 24 VDC)
5 Inferior
6 Paso [mm] @ Carrera [mm] o Opcién de motor 9 Rosca en extremo del vastago
Simbolo| LE2Y16 | LE2Y25 | LE2Y32 30 30 A Sin opciones F | Rosca hembra en el extremo del vastago
H - 20 24 a a B Con blogueo M | Roscamacho en el exiemo del vastago
A 10 12 16 500 500 (1 tuerca del extremo del véstago incluida.)
B 5 6 8
C 25 3 4
© vontaje Tabla de carreras aplicables
Simbolo Tipo Posicion de montaje del motor B Carrera [mm]
P Paralelo | En linea Tamafo| 4 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 |REG0Ce careresaue
Extremos roscados se ueden fbicar
1
S Montaje inferior con taladro pasante * * 16 d L o o d L d - - - - 15 a 300
L Escuadra ° _ 25 [ ] [ [ ] [ (] [ (] [ (] — — 15 a 400
E Brida delantera | @3 ° 32 [ [ [ [ (] [ (] [ (] [ o 20 a 500
G Brida trasera @4 —
D  |Fijacion oscilante hembra @2 — Los detectores magnéticos deben pedirse por separado.
o . Para mas informacién, consulta las paginas 61y 131 a 135.
+1 Para el montaje horizontal en voladizo de los modelos con

brida delantera o extremos roscados, usa el actuador dentro
del siguiente rango de carreras.

#2 Para el montaje del modelo con fijacion oscilante hembra, usa
el actuador dentro del siguiente rango de carreras.
+LE2Y16: 50 mm o menos;-LE2Y25: 150 mm o0 menos;'LE2Y32:
200 mm 0 menos

#3 El modelo con brida delantera no est4 disponible para LE2Y16 cuando la
carrera es de 5 0 mm o menos y se selecciona la opcion de motor «Con
blogueo». Tampoco esta disponible para LE2Y25/32 cuando la carrera es
de 30 mm 0 menos y se selecciona la opcion de motor «Con blogueo».

=4 El modelo con brida trasera no esté disponible para LE2Y32.

# La fijacion de montaje se envia junto con el producto, pero sin montar.

— Posicién de montaje del motor

T: Paralelo en el lado superior  R: Paralelo en el lado derecho  L: Paralelo en el lado izquierdo
-No se puede seleccionar T5. -No se puede seleccionar R3. -No se puede seleccionar L2.

T4: Superior T1: Axial

D: En linea

D4: Superior

D3: lzquierda

N

L5: Inferior
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2Y[ 1H
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Especificaciones
Modelo LE2Y16(H LE2Y25[ 1H LE2Y32[H
Carrera [mm] 30 a 300 30 a 400 30 a 500
Carga de trabajo Horizontal 17 25 40 8 26 40 70 30 50 90 100
[kg]*’ Vertical 3 6 10 2 8 16 30 3 13 26 46
Fuerza de empuje [N]*2*3 23a41 | 44a80 |86a154| 41a81 |67a135| 1322265 | 255a511 |60 a 14090 a 209 | 176 a411 | 341a796
= Hasta 300 |15a700| 8a350 | 4a175 |30a900|18a700| 9a450 | 5a225 |30a900 |24 a800|12a400| 6 a200
g | Velocidad | Rango de 300" 700 — — |302900[18a600| 92300 | 5a150 |30a900|24 a 640 |12a320| 6a 160
S | [mm/s] | carrera
3 450 a 500 — — — — — — — 30a900|24a640|12a320| 6a 160
% Aceleraci(l’)l"\/ ) Horizontal 10000
; F;‘:,'::]acw" MaX- | Vertical 5000
S | Velocidad de empuje [mm/s]* 1a50 \ 1a35 \ 1a30
© | Repetibilidad de posicionado [mm] +0.02
Eg Movimiento perdido [mm]*5 0.1 0 menos
8 | Paso [mm] 10 5 25 | 20 | 12 [ e | 3 [ 24 [ 16 | 8 4
u% Resistencia a impactos/ 50/20
vibraciones [m/s2]*¢
Tipo de actuador Husillo a bolas + Correa (LE2Y (T/L/R), /Husillo a bolas (LE2YIDIH)
Tipo de guia Casquillo deslizante (Vastago)
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
¢ | Tamano del motor 28 042 \ [J56.4
§ & Modelo de motor Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
g % Encoder Encoder absoluto sin bateria
g’_% Tension de alimentacion [V] 24 VDC =10 %
& | Potencia [W]#7 =8 Potencia max. 74 \ Potencia max. 71 \ Potencia max. 93
§ 8 Tipo*9 Blogueo de funcionamiento no magnetizante
£ & Fuerza de sujecion [N] 29 59 | 98 20 78 157 294 29 127 255 451
% 3| Potencia [W]* 4 8 8
& 5| Tensién de alimentacién [V] 24 VDC +10 %

*1

*2
%3

#4
5
*6

*7
+8
*9
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Horizontal: Usa una guia externa (coeficiente de friccion: 0.1 max.). La carga de trabajo muestra el valor maximo. La carga de trabajo y la velocidad de
traslado reales cambian en funcién del estado de la guia externa.
Para la velocidad, la aceleracion y la relacion de funcionamiento en funcion de la carga de trabajo, consulta el «Grafico velocidad-carga de
trabajo» en el catalogo.
Vertical: Si la orientacion del vastago es vertical o se aplica carga radial al vastago, usa una guia externa (coeficiente de friccion: 0.1 max.). La carga
de trabajo representa el valor maximo. La carga de trabajo y la velocidad de traslado reales cambian en funcién del estado de la guia externa.
Para la velocidad, la aceleracion y la relacion de funcionamiento en funcion de la carga de trabajo, consulta el «Gréafico velocidad-carga de
trabajo» en el catalogo.
Los valores mostrados entre () corresponden a la aceleracién/deceleracion max.
Ajusta la velocidad de aceleracion/deceleracion a 10000 [mm/s2] méax. para la direccion horizontal y a 5000 [mm/s2] méax. para la direccion vertical.
La precision de la fuerza de empuje es 20 % (fondo de escala).
Los valores de fuerza de empuje para LE2Y16[JH son del 25 % al 45 %, para LE2Y250H son del 25 % al 50 % y para LE2Y32JH son del 30 % a 70 %.
Los valores de fuerza de empuje cambian en funcion de la relacion de funcionamiento y la velocidad de empuje. Consulta el «Gréafico de conversion de
fuerza» en el catalogo.
La velocidad admisible para la operacion de empuje. Durante el empuje de una pieza, opera a la carga de trabajo vertical o0 menos.
Un valor de referencia para corregir errores en funcionamiento reciproco
Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto en direccion paralela y en angulo recto al husillo. (La prueba se realiz6 con el actuador en el
estado inicial.)
Resistencia a vibraciones: Supera prueba de barrido de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realiza en direccion al eje y en angulo recto al
husillo. (La prueba se realizd con el actuador en el estado inicial.)
Indica la potencia méx. durante el funcionamiento (excluyendo al controlador). Este valor se puede usar para seleccionar la fuente de alimentacion.
Para un actuador con bloqueo, afiade la energia para el bloqueo.
Con blogueo Gnicamente

O
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Compatible con controlador en bloque

Modelo con vastago Serie LEZ YDH

Peso
Motor paralelo en el lado superior/derecho/izquierdo
Serie LE2Y16
Carrera [mm] 30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Peso del producto [kg]| 0.80 | 0.84 | 0.96 | 1.11 | 1.23 | 1.34 | 1.45
Peso adicional con blogueo [kg] 0.19
Serie LE2Y25 LE2YG32
Carrera [mm] 30 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Peso del producto [kg]| 1.51 | 1.58 | 1.76 | 2.05 | 2.22 | 2.40 | 2.58 | 2.76 | 2.94 | 2.50 | 2.61 | 2.90 | 3.38 | 3.67 | 3.96 | 4.25 | 453 | 4.82 | 5.11 | 5.40
Peso adicional con blogueo [kg] 0.33 0.64
Motor en linea
Serie LE2Y16
Carrera [mm] 30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Peso del producto [kg]| 0.76 | 0.80 | 0.91 | 1.07 | 1.18 | 1.30 | 1.41
Peso adicional con blogueo [kg] 0.19
Serie LE2Y25 LE2YG32
Carrera [mm] 30 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Peso del producto [kg]] 1.43 | 1.50 | 1.68 | 1.97 | 2.14 | 2.32 | 2.50 | 2.68 | 2.86 | 2.38 | 2.49 | 2.78 | 3.26 | 3.54 | 3.83 | 4.12 | 4.41 | 4.70 | 4.99 | 5.27
Peso adicional con blogueo [kg] 0.34 0.63
Peso adicional
Tamaro 16 25 32
Rosca macho en el extremo del | Rosca macho 0.01 0.03 0.03
vastago Tuerca 0.01 0.02 0.02
Escuadra (2 juegos incluyendo el tornillo de montaje) 0.06 0.08 0.14
Brida delantera (incluyendo tonillo de montaje)
" " - . 0.13 0.17 0.2
Brida trasera (incluyendo tornillo de montaje)
I?'uacmn oscilante hembra 5 . 0.08 016 0.22
(incluyendo pasador, anillo de retencion y perno de montaje)
52
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2Y[ 1H
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor paralelo al lado superior

XX (2: 1)

3 3H9 +8.025

LE2Y16(T/R/L)H
Rosca macho en el extremo del vastago 6 x M4 x 0.7 prof. <
0 de rosca 5.5 &
N
© x Distancia entre caras 14+4 @ 3H9 (*39%%) prof. 3
o 2
£
Al
Distancia entre 5 = = = = =
caras 13 12 MD XX
14 15 MC
ML + Carrera
24.5

Final de carrera 35
3
[Extremo de origen] Rango de trabajo  Extiemo de orgen*? e 58 24 108.5 30.5
del vastago*!  [Finaldecarrera] %2 (Con bloqueo: 158.5)
2 Carrera /2 Cuimis
Distancia entre 2
@ 10 caras 17+4 Longitud de cable de motor ~ 250 0 ©
8 ;
_E 10 © : J @
i, T8 - - ' - - — 3 @
255 gT 10.5 23 255
35 XM x07 B + Carrera Mrgfxr%gca 0 34
prof. de rosca 7 A + Carrera prol. rosca 19,

<Rango de funcionamiento del vastago>

#1 El rango de desplazamiento del vastago en funcion de las instrucciones de desplazamiento.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre el vastago interfiera con las demés piezas o con los accesorios colocados alrededor del véstago.

%2 Indica la posicién de origen predeterminada en fabrica (0 mm)

+3 [ ] corresponde a cuando se cambia la referencia del sentido de giro.

Posicion del orifcio de ventilacion

Conexion de alimentacion de grasa
(Para carrera de 200 mm 0 mas)

Orificio de ventilacion (20) 88 ‘ /
111
S y— —
=
H—
Entrada del cable Posicion de montaje
del motor: T
Superior
Posicion de montaje - Posicion de montaje
del motor: L del motor: R
Superior Superior
- -
Derecha
Inferior Inferior

53

25.5

4xM4x0.7
prof. de rosca 7

=4 La direccion de la distancia entre caras del extremo del vastago es
diferente para cada unidad individual, por lo que no es siempre la
misma que en el esquema.

# Para mas informacion sobre las dimensiones de las fijaciones de

montaje, consulta el catalogo.

+ Esta ilustracion muestra la posicion de montaje del motor para el

modelo paralelo en el lado superior. Para las dimensiones detalladas
del modelo paralelo en el lado derecho/izquierdo, consulta el catalogo.
# Se muestra la direccion de entrada del cable axial.

Dimensiones [mm]
Carrera A B MC MD ML
30 17 23.5
101.5 91 40
50, 100 32 31
150, 200, 250, 300 121.4 111 62 46 60

O
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Compatible con controlador en bloque

Modelo con vastago Serie LE2 YDH

Dimensiones: Motor paralelo al lado superior

LE2Y25(T/R/L)H

Rosca macho en el extremo del vastago
6 x M5 x 0.8 prof.

XX (2: 1)

4 4H9 (5°%) |

© de rosca 6.5 @ 4H9 (*59°) prof. 4
o o Distancia entre caras 17*4
N ¥ R = = =
& = \_B g B ;
im= mp | | XX
=
Distancia entre 8 20 MC
caras 22 20.5 ML + Carrera
- -
23.5
38

Final de carrera

Extremo de origen]*3 ) 58 2.4 117.5
[Extremo de orgen] Rango de trabajo  Extremo de origen2 52 24) :
del vastago!  [Final de carrera] ™ (Con bloqueo: 162.7)
2 Carrera /2 ] =7
—_— 1| o
Distancia entre  Longitud de cable de motor ~ 250 ©
caras 17+
o
| 0
=~
27
14.5 B + Carrera
4% M4 x08 A + Carrera
prof. de rosca M8 x 1.25

prof. rosca 13

<Rango de funcionamiento del vastago>

+2 Indica la posicién de origen predeterminada en fabrica (0 mm)

+1 El rango de desplazamiento del vastago en funcion de las instrucciones de desplazamiento.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre el vastago interfiera con las demas piezas o con los accesorios colocados alrededor del vastago.

+*3 [] corresponde a cuando se cambia la referencia del sentido de giro.

Posicion del orifcio de ventilacion

Qrificio de ventilacion (30) 104.5

Conexion de alimentacion de grasa
(Para carrera de 200 mm 0 mas)

/

4‘\—_ e —————————

8 e

Entrada del cable Posicion de montaje
del motor: T
Superior
Posicion de montaje Posicion de montaje
lzquierda recha
del motor: L del motor: R
Superior Superior
© o ©_o ©L o ©
lzquierda . { A . Derecha
P S~ al)
Inferior Inferior

4xM5x0.8
prof. de rosca 8

«4 La direccion de la distancia entre caras del extremo del vastago es
diferente para cada unidad individual, por lo que no es siempre la

misma que en el esquema.

= Para mas informacion sobre las dimensiones de las fijaciones de

montaje, consulta el catalogo.

# Esta ilustracion muestra la posicion de montaje del motor para el

modelo paralelo en el lado superior. Para las dimensiones detalladas
del modelo paralelo en el lado derecho/izquierdo, consulta el catalogo.
+ Se muestra la direccion de entrada del cable axial.

Dimensiones [mm]
Carrera A B MC MD ML
30 24 32
131 116.5 50
50, 100 42 41
150, 200 59 49.5
156 141.5 75
250, 300, 350, 400 76 58
54
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2Y[ 1H
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor paralelo al lado superior

LE2Y32(T/R/L)H
XX (2: 1)
o} /] ( é )
Rosca macho en el extremo del vastago 6 x M6 x 1.0 prof. ==
de rosca 8.5 15 0 5H9 ("8'030)

@ 5H9 (*59%°) prof. 5
Distancia entre caras 22+4 ( 0 )p

@25
M14 x 1.5
w
|

1 o @: T T T y
I %4 [ VA | 2 | : .
Distancia entre =
XX
caras 22 8 MD ==
20.5 25 MC
23.5 ML + Carrera
42
Final de carrera Extremo de origen*2 61.4
[Extremo de origen]*3 [Final de carrera] 58 (2.4) 124.5 30.5
Rango de trabajo (Con bloqueo: 173.5)
del vastago*! )
[Te) Tl
Carrera 2 *‘E
© Q Longitud de cable de motor ~ 250 I p
Distancia entre ®
‘ hs caras 22+
-  — Y | @
© \g e 2! "N’I 4@_}_ = - = - = - R 0 fﬁ\% e
J | Q o 8 "Iﬁ J
\‘ * @ ~
40 - 34 M8 x 1.25 prof. _ﬂJ
61.4 18,5 B + Carrera rosca 13 51
4xM6x1.0 A+C
prof. de rosca 10 +Larrera

4xM6x1.0
prof. de rosca 10

<Rango de funcionamiento del vastago>
#1 El rango de desplazamiento del vastago en funcién de las instrucciones de desplazamiento.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre el vastago interfiera con las demas piezas o con los accesorios colocados alrededor del vastago.
%2 Indica la posicion de origen predeterminada en fabrica (0 mm)
%3 [] corresponde a cuando se cambia la referencia del sentido de giro.

Posicion del orfico de ventiacion Conexion de alimentacion de grasa

(Para carrera de 200 mm o mas)

Orificio de ventilacion _(35) 116 /
/
Lo0— — = - = b =
\+I
Entrada del cable Posicion de montaje #4 La direccion de la distancia entre caras del extremo del vastago es
del motor: T diferente para cada unidad individual, por lo que no es siempre la
Superior misma que en el esquema.
L . L . + Para mas informacion sobre las dimensiones de las fijaciones de
Posicion de montaje lzquierda Derecha POSICION de montaje montaje, consulta el catalogo.
del motor: L del motor: R + Esta ilustracién muestra la posicion de montaje del motor para el
Superior S . modelo paralelo en el lado superior. Para las dimensiones detalladas
P o - 5 perlor del modelo paralelo en el lado derecho/izquierdo, consulta el catalogo.
© °x o ORT * Se muestra la direccion de entrada del cable axial.
Izquierda = o o o Derecha
| o 0\@/0 ’ ‘ ‘3\@/" o ’ Dimensiones [mm
Inferior Inferior Carrera A B MC MD ML
%0 148.5 130 22 36 50
50, 100 ’ 36 43
150, 200 53 51.5
178.5 160 80
250, 300, 350, 400 70 60
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Compatible con controlador en bloque
Modelo con vastago Serie LEZ YDH
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor en linea

LE2Y16DH
XX (2: 1)
<
3 3H9 (*3%) Rosca macho en el extremo del vastago
6 x M4 x 0.7 prof.
de rosca 5.5 @ 3H9 (*5°%)prof. 3 © 2| Distancia entre caras 14*¢
L x
S
@ N N . N . -
[aV)
MD XX Distancia entre 5
5 MG caras 13 11142
ML + Carrera 14
Final de carrera 24.5
[Extremo de origen]*3
Rango de trabajo Extremo de origen*?
del vastago!  [Final de carrera]
2y _Carrera /2
4xM4x0.7

Distancia entre caras 14*4 prof. de rosca 7

;e | |l wfa 0
Q 3 83 995 : &
10.5 B + Carrera 116.5 (2.4) 58 gT 25.5
A + Carrera (Con bloqueo: 166.5) | Longitud de cable de motor ~250| M5 x 0.8 34
prof. rosca 10 35
52.5

<Rango de funcionamiento del vastago>
+1 El rango de desplazamiento del vastago en funcion de las instrucciones de desplazamiento.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre el vastago interfiera con las demas piezas o con los accesorios colocados alrededor del vastago.
+2 Indica la posicién de origen predeterminada en fabrica (0 mm)
+*3 [] corresponde a cuando se cambia la referencia del sentido de giro.

Conexion de alimentacion de grasa

88 (Para carrera de 200 mm 0 mas) (20) Orificio de ventilacion
@h - —F = = s N -
| ho—— 7 |
al
Yo}
#4 La direccion de la distancia entre caras del extremo del vastago es Dimensiones [mm]
diferente para cada unidad individual, por lo que no es siempre la A
misma que en el esquema.
Carrera Sin Con B MC | MD | ML

* Para mas informaciéon sobre las dimensiones de las fijaciones de

montaje, consulta el catalogo. blogueo|bloqueo

+* Se muestra la direccion de entrada del cable axial. 30 17 235
195 245 68 40

50, 100 32 | 31
150, 200, 250, 300 215 265 88 62 | 46 60
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2Y[ |H

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor en linea

LE2Y25DH
XX (2: 1)
Te]
=]
4 4Hg (*0:0%0
6xM5x0.8
prof. de rosca 6.5 @ 4H9 (*§%Cprof. 4 Rosca macho en el extremo del véastago
—o - - B - E S 0
%I @'—'— S = s - 4 - - E%E‘ ° = Distancia entre caras 17+4
z = = z 8 =
MD, 1N xx S5
20[_ MC . e
ML + Carrera Distancia entre =
caras 22 8
20.
Final de carrera o0
[Extremo de origen]*3 23.5
v 38
Rango de trabajo EXtremo de origen'2
del vastago*!  [Final de carrera] 4xM5x0.8
2 Carrera ,/2 prof. de rosca 8
Distancia entre caras 17+
e ] R
3l & = - - - - ) © N @ <
:H @[ e v Q §I E[
145 | | B + Carrera | 1235 | (2.4) 58 -t 34
A + Carrera (Con bloqueo: 166.5) | Longtud de cable de motor ~ 250 M8 x 1.25 44
prof. rosca 13
—_— 45
<Rango de funcionamiento del vastago> 57.4
+1 El rango de desplazamiento del vastago en funcién de las instrucciones de desplazamiento.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre el vastago interfiera con las deméas piezas o con los accesorios colocados alrededor del véstago.
%2 Indica la posicion de origen predeterminada en fabrica (0 mm)
+3 [] corresponde a cuando se cambia la referencia del sentido de giro.
Conexion de alimentacion de grasa
104.5 (Para carrera de 200 mm o més) (30) Orificio de ventilacion
/ —
- A A— . v T
B—
_ wn
=)
(3]
#4 La direccion de la distancia entre caras del extremo del vastago es Dimensiones [mm]
diferente para cada unidad individual, por lo que no es siempre la A
misma que en el esquema.
x Para mas informacion sobre las dimensiones de las fijaciones de Carrera Sin Con B MC | MD | ML
montaje, consulta el catalogo. blogueo|bloqueo
% Se muestra la direccion de entrada del cable axial. 30 o4 | 32
225.5 | 270.5 | 89.5 50
50, 100 42 | 41
150, 200 59 | 495
250.5 | 295.5 | 114.5 75
250, 300, 350, 400 76 | 58
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Compatible con controlador en bloque

Modelo con vastago Serie LE2 YDH

Dimensiones: Motor en linea

LE2Y32DH
XX (2: 1)
of =
5 5HY (2%%)
6xM6x1.0
prof. de rosca 8.5 @ 5H9 (*3%%)prof. 5

Rosca macho en el extremo del vastago

e = = = = 5
o T T T T
® C N - - - '_%

0
N~ = - z 9 * Distancia entre caras 22+
<
MD XX SIS /
25 MC
ML + Carrera g
Distancia entre 8
caras 22
Final de carrera — 20.5
[Extremo de origen]*3 23.5
42
Rango de trabajo EXtremo de origen]2
del vastago]*!  [Final de carrera] 4xM6x1.0
2 Carrera /2 prof. de rosca 10
Distancia entre caras 22]*4

T Y
R

15.3
79
56.5
31
|40 |

¥
18.5 B + Carrera 129.5 (2.4) 58 gT 40
(Con blogueo: 178.5) Longitud de cable M8 x 1.25 51
A + Carrera de motor ~ 250 prof. rosca 13 69.6
<Rango de funcionamiento del vastago>
+1 El rango de desplazamiento del vastago en funcién de las instrucciones de desplazamiento.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre el vastago interfiera con las deméas piezas o con los accesorios colocados alrededor del véstago.
+2 Indica la posicion de origen predeterminada en fabrica (0 mm)
#3 [ ] corresponde a cuando se cambia la referencia del sentido de giro.
Conexion de alimentacion de grasa
116 (Para carrera de 200 mm o mas) 35  Orificio de ventilacion
/ —
= ——D—- E E (7% S = = o
]
x4 La direccion de la distancia entre caras del extremo del vastago es  Dimensiones [mm]
diferente para cada unidad individual, por lo que no es siempre la misma A
que en el esquema.
* Para mas informacion sobre las dimensiones de las fijaciones de montaje, Carrera Sin Con B MC | MD | ML
consulta el catalogo. blogueo|bloqueo
# Se muestra la direccion de entrada del cable axial. 30 2 | 36
244 293 96 50
50, 100 36 | 43
150, 200 53 | 515
274 323 126 80
250, 300, 350, 400 70 | 60
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2Y[ |H

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones
16 N
Rosca macho en el extremo: LE2Y25 EIHB-EIEIMD
. 32
Distancia entre caras K C
=
=
o S
Q
Distancia entre caras B1
H1
c]
L2
L1
[mm]
Tamaio | B1 | C1 |@OD| Hi | K | L1 | L2 MM
16 13 12 16 5 14 |245| 14 | M8x 1.25 ®
25 22 (20.5| 20 8 17 38 [23.5| M14x15 "
32 22 |205| 25 8 22 42 |23.5| M14x15

# La medicién L1 corresponde a la unidad en la posicion original.
En esta posicion, 2 mm en el extremo.

Consulta el catalogo Web para méas detalles sobre la tuerca del extremo
del vastago y la fijacion de montaje.

Consulta las precauciones especificas del producto («Manejo») en el
catalogo Web si se montan fijaciones finales como horquilla macho o piezas.

H
16 A
Escuadra: LE2Y25|:|HB-I:||:|I:|L
32
C
. . O
)
LL
¥ ‘ ©, ©
F } ‘\“\ - - - - % LG >
= E 0 |~
5| | i © | &\ =
LS + Carrera LZ 4xQ@ LD
A + Carrera
Montaje hacia el exterior
Piezas incluidas % —
- Fijacion de escuadra "X v
- Perno de montaje del cuerpo
LS + Carrera| LS4
Escuadra [mm]
- | Rango de
Tamafio carrera [mm] A LS |LSi|LL LD |LG|LH|LT |LX|LY|LZ| X Y
30a100 | 106.1 76.7
16 16.1| 54 | 6.6 | 28 | 24 | 23 | 48 |403| 62 | 9.2 | 5.8
101 a300 | 126.1 96.7
30a 100 136.6 98.8
25 198| 84 | 66 | 35| 30 | 26 | 57 |515| 71 [11.2| 5.8
101 a400 | 161.6 | 123.8
30a100 | 155.7 114
32 19.2111.3| 6.6 4 36 | 32| 76 |615| 90 |11.2| 7
101 a500 | 185.7 144

Material: Acero al carbono (Cromado)

* La medicion A corresponde a la unidad en la posicion original. En esta posicion, 2 mm en el extremo.
# Si el motor montado es de tipo paralelo en el lado derecho o izquierdo, la fijacion de escuadra del lado posterior debe montarse en el exterior.
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Dimensiones

Compatible con controlador en bloque

Modelo con vastago Serie LE2 YDH

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

A
Brida delantera: LE2Y16JHB-LILILIF

A
Brida trasera: LE2Y16HB-ILILIG

C C
LL '
] CPNE
A R > —
r & o7 i
i oTo o R -
FT FX \ex@ FD
- X |[\exeFrp  FT]
FZ
H H
Brida delantera: LE2Y§g DHQ-DDDF Brida trasera: LE2Y25I:|HQ-E|E|DG
C C
[ + El modelo con brida
trasera no esta
LL disponible para LE2Y32.
. ‘ i
&} Sr— ]
©° °Q 1O
A : & =z >
= =0 —
@ @ § @ @ P | -
FT FX 4xOQ FD - Piezas incluidas
Fz — FX 4x @ FD FT - Brida
FZ - Perno de montaje del cuerpo
A Brida delantera/trasera [mm]
Fijacion oscilante hembra: LE2Y16H3-I:|I:II:ID Tamaio | FD | FT | FV I EX | FZ | LL | ™
16 |66 | 8 | 39 |48 | 60 |25 | —
[ Tr— 25 |55 8 | 48 | 56 | 65 | 65 | 34
B o 0 CB i 32 5.5 8 54 | 62 | 72 |10.5| 40
CT 0.+ oo H Material: Acero al carbono (Niquelado electrolitico)
57 ;, = L 0CD +orificio H10
© S L Piezas incluidas
‘ CX*54 L CU - Fijacion oscilante hembra - Eje de fijacion oscilante
CZZggé cw RR - Perno de montaje del cuerpo - Anillo de retencion
CL + Carrera + Consulta el catalogo Web para mas detalles sobre la
A + Carrera tuerca del extremo del vastago y la fijacion de montaje.
H Fijacion oscilante hembra [mm]
e x s . 25 A Ran
. - o go de
Fijacion oscilante hembra: LE2Y 32 HB LCCID Tanaio| ] A cL (cB|cD|CT
C 16 | 30a 100 128 119 20 | 8 5
Bj:‘:ﬂ 30a100 | 160.5 | 150.5
25 — [ 10| 5
o 1012200 | 185.5 | 175.5
1 180. 170.
cT 32 30 a 100 80.5 05 | 10| 6
101a200 | 210.5 | 200.5
a0 0 CD + orificio H10
I _ | Rango de
o Tamafio carrera [mm] CUICW|CX|CZ| L |[RR
cu 16 | 30a100 | 12 | 18 | 8 | 16 |10.5| 9
10
CW| | RR 25 302100 14 | 20 | 18 | 36 |14.5| 10
CL + Carrera LU 128
1
A + Carrera 32 802100 14 | 22 | 18 | 36 |18.5| 10
101 a 200

Consulta los modelos y las dimensiones de la fijacion de montaje y
la fijacion de junta simple en el catalogo Web de la serie LEY.

O
2

Material: Hierro fundido (Revestimiento)
* Las mediciones Ay CL corresponden a la unidad en la
posicion original. En esta posicion, 2 mm en el extremo.
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Serie LE2Y[ 1H
Montaje de detectores magnéticos

Posicion adecuada de montaje del detector magnético

Detector magnético aplicable: D-M9L1(V), D-M9LIE(V), D-M9[1W(V), D-M9LIA(V)

Rango de trabajo del vastago

(E) Carrera (E)
- !
= O
[ |
== _ o : LE2Y16, 25, 32
| Conmutacion: Hacia la izquierda |
A . | B
— = = Ranura para montaje del detector
¢ | Conmutacion: Hacia la derecha D
[mm]
Posicion de detector magnético Distancia de e eh GEbE
Tamano Rango de carrera Montaje hacia la izquierda Montaje hacia la derecha retorno al origen 9 !
A B C D E =
30a 100 21.5 33.5
16 105 a 300 41.5 46:5 53.5 345 @ 29
30 a 100 27 39
25 105 a 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
ES

Los valores de la tabla anterior se utilizan como referencia durante el montaje de los detectores magnéticos para deteccion a final de carrera.
Ajusta el detector magnético después de confirmar que las condiciones de trabajo se encuentran en el ajuste real.

No se puede montar un detector magnético en el mismo lado que un motor.

Para los modelos de la serie LEYG (con una guia), no se puede montar un detector magnético en el lado de la fijacion de la guia (lado anterior).

El rango de trabajo tiene Unicamente un valor orientativo, incluyendo la histéresis, por lo que no esta garantizado (asumiendo una dispersion
aproximada de +30 %). Puede variar sustancialmente dependiendo del entorno.

Montaje de detectores magnéticos

Par de apriete del tornillo de
montaje del detector magnético  [nm)

Modelo de detector magnético Par de apriete
D-M9L](V)
D-M9OLIE(V) 0.05a0.15
D-M9CIW(V)
D-M9LIA(V) 0.05a0.10
Destornillador de relojero de cabeza plana . .
s (No incluido como accesorio) * Para apretar el tornillo de montaje del detector
. magnético usa un destornillador de relojero con un
% diametro de mango de 5 a 6 mm.
o>
< Pie - -
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Actuadores eléctricos

Modelo con vastago guiado

Serie LE2YGLUIH p. 63

ff

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

62
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Compatible con controlador en bloque

Modelo con vastago guiado

TN N 73 €] g K Ercoder absolio i bteria (wotorpaso apaso 24 VOO 2
Seleccion del modelo .

Grafico de carga de momento

Condiciones de seleccion

Vertical Horizontal
L L L
m m
Posicién de montaje [ ] [ I
IRINI ] " .
| |
v v
Velocidad max. [mm/s] «Gréfico velocidad-carga de trabajo» 200 o0 menos Mas de 200
fog Cojinete de deslizamiento Gréficos (D), @ Gréficos ®), ®*! Gréficos @), ®*
odamiento
Rodamiento lineal a bolas Graficos (3, @ Gréaficos (9, Graficos @), @

+#1 En el modelo con cojinete de deslizamiento, la velocidad se restringe con una carga horizontal/momento.

Montaje vertical, patin deslizante

(O Carrera de 70 mm max. (@ Carrera de 75 mm min.
100 100
2 ] S
= \\ =, Sy
§ 10 = g 10 = =LEY2G32MO==5
= = o = —+——+—+
g LEY2G32MLI= g LE2YG25MOITF
© NN [ T 11 ®© [ T T 11
ER LE2YG25MC] s LE2YG16MO]
« —— ©
3 LE2YG16ML] 3
= =
0,1 0,1
10 100 1000 10 100 1000
Distancia excéntrica L [mm] Distancia excéntrica L [mm]
+ El limite de la masa de carga vertical varia en funcion del «paso» y de la «velocidad».
Consulta el «Gréfico velocidad-carga de trabajo» en las paginas 65 a 70.
Montaje vertical, rodamiento lineal a bolas
(3 Carrera de 35 mm max. @ carrera de 40 mm min.
100 100
2 2
£ S~ £ N~
g 10 T g 10 == ===
S e LEY2G32L 5
e N LEY2G32L00 T P S [E2YGasL 11
o ~ | [ 1] 2 N
;} 1 ———LE2YG25L == § 1 LE2YG16L ==
f ——— 1 o]
- LE2YG16LC-HH -
01 | [ 1] 01
10 100 1000 10 100 1000
Distancia excéntrica L [mm] Distancia excéntrica L [mm]

El limite de la masa de carga vertical varia en funcién del «paso» y de la «velocidad».
Consulta el «Gréfico velocidad-carga de trabajo» en las paginas 65 a 70.

*
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Compatible con controlador en bloque

Seleccién del modelo Serie LE2 YGD H

Grafico de carga de momento

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Montaje horizontal, patin deslizante

(® L = 50 mm Velocidad max. = 200 mm/s o0 menos

(® L =100 mm Velocidad max. = 200 mm/s o menos

10 f f s i Ly = = =
2 FLE2YG32MH LE2YG32MUH=
E — T~ X
S " —— LE2YG25MUIHT
§ 1 ELE2YG25MOIH=F== LE2YG16MLIH
s 1
S [ LE2YG16MLH
(2]
§ T 111

10 70 75100 1000

Carrera [mm]

— 10 — —
2 B : I LE2 =
T ELE2YG32MUH Mekr: Bl
- —] ] N | [
g ] ~—=(TT LE2YG25MH
S} f
é “LE2YG25MJH LE2YG16MIH
§ [—LE2YG16MOH-
= L L ||
10 70 75 100 1000

Carrera [mm]

(@) L =50 mm Velocidad max. = Superior a 200 mm/s

L =100 mm Velocidad max. = Superior a 200 mm/s

— 10
2 —
£ [LE2YG32MH
S —r T LE2YG32MIH{-
S 1 ’ N L | [
= : , ——————
8 [LE2YG25MLH /’ F/ LIE2\|!625MDH_
2 LE2YG16MIH| [ H-LE2YG16MOH
=0,1 I I L

10 70 75 100 1000

Carrera [mm]

—. 10
2 ——
£ [LE2YG32MOIH
5 T LE2YG32MIH/]
5 e B B RS
2 [LE2YG25MIH 1} = =EEAG NIl
3 LE2YG16MUH{{HH-LE2YG16MOIH
=01 L1 ] L1

10 7075 100 1000

Carrera [mm]

Montaje horizontal, rodamiento lineal a bolas

(9 L = 50 mm Velocidad max. = 200 mm/s o menos

L = 100 mm Velocidad max. = 200 mm/s 0 menos

_10 — P
T [LE2YG3LOHE LE2YG32LIH=H
= —~—
© — I~~~ —~ 11
& | LE2YG25L0H-
1 1 |

S 1 |LE2YG2SLOH LE2YG16LIHE=E
s [CLE2YGIGLLH
g
g, 120|125

10 35 40 100 1000

Carrera [mm]

—. 10 : T —
o t — ~anl M
= LE2YGRLOW | | -C2YG32LLH
S = =T ~—
R T LE2YG25LH
s [LE2YG25LOHZE LE2YG16L1H==H
3 [TLE2YG16LTH
» | |
), | 120]/125

10 35 40 100 1000

Carrera [mm]

()L =50 mm Velocidad max. = Superior a 200 mm/s

(2L =100 mm Velocidad méx. = Superior a 200 mm/s

_10 — ; !

2 'LE2YG3=2LDH=_ ' = ' "

e E — LE2YG32LIH

S LE2YG25LH;|

S = E2YG16L[1H__L

o [LE2YG25LCH

[0} I 1

§ —LE2YG16L0H

§01 | | 120|125

"0 35 40 100 1000

Carrera [mm]

e
o

3 [LE2YG32LOHS T
= LE2YG25L[H —LE2YG32L[H
© ~ — [ ]
fe)) — T
§ 1 m LE2YG25LLH|
© éLEZYG'lGLDHEE 1 E2YG16LDHEEE
° o
3
gm 120[125

10 35 40 100 1000

Carrera [mm]

Rango de trabajo como cilindro de tope

LE2YG[M (Cojinete de deslizamiento)

A\Precaucion
Precauciones de manejo

50 mm

%

L

m—— en serie con el vastago guia (Fig. a).

F—
*

« El cuerpo no debe montarse en el extremo. Fig-b :
Debe montarse en la parte superior o ! : T : :
II inferior (Fig. b). 5 : I H
; : 5 10 20

42 # Si lo utilizas como tope, selecciona un :F'g a i

modelo con una carrera de 30 mm o menos. : :

m « LE2YGLIL (rodamiento lineal a bolas) no se :

O O O O puede utilizar como tope. :
= No se puede permitir la colision de la pieza ! 5

LE2YG25M

. LE2YG16M

Masa de la carga m [kg]

30 40 50
Velocidad de desplazamiento v [m/min]
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2YGL1H
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Grafica de velocidad-carga de trabajo (GU ia) * Los siguientes graficos muestran los valores cuando también se usa la guia externa.

Horizontal/Paso 10 Vertical/Paso 10
— 20 — 4
2 18 | | 2 35
P [ ettt btk et bk slenenbnke 3000 mm/s2— z
s \‘\ 2 2.5
% 13 — 3 % .2 NG
»; 8 4: >~ 3000 mm/s?
S 4 s 18 5000 mmy/s? o
S 4 10000 mm/s2 > 1
8 2 | | 8 05
0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
Horizontal/Paso 5 Vertical/Paso 5
. 30 T 7
(=2} (o2}
= 25 3000 mm/s2__| = 6
z s~3J. =z ~_
o 20 S~ B 5
3 \\ T 4 3000 mm/s2____|
g 15 g 5000 mm/s2
o 10000 mm/s? s 3 ~N
S 10 S, N
© © \
o (o))
s 5 c 1
o o
0 0
0 50 100 150 200 250 300 350 400 0 50 100 150 200 250 300 350 400
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
Horizontal/Paso 2.5 Vertical/Paso 2.5
5 5 - 5 2 |
2 40 : : 2 10 3000 mm/s2__|
z 3 10000 mm/s? z ¢
s 30 s 8
© (]
o 25 S 4 x
£ 20 3000 mm/s2 g
3 15 3 4 5000 mm/s2
[ 10 (]
o (o2}
3 5 5 2
° % °
0 25 50 75 100 125 150 175 200 0 50 100 150 200
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
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Compatible con controlador en bloque

Seleccion del modelo Serie LE2 YGD H
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Grafica de velocidad-carga de trabajo (GU ia) * Los siguientes graficos muestran los valores cuando también se usa la guia externa.

Horizontal/Paso 10 Vertical/Paso 10
— 20 ; ; _. 40
L 8t ———1 ——3000 mm/s? L2 35
= 16 ~7 Z 30
s 14 N s 2.5
T 12 T 2
g1 e 8 20 ‘\ 5000 mm/s?
g 8 10000 mm/s? i g 15 >
© 6 s < 10 /a2 \
2 4 I o 3000 mm/s “ON
S 5 H 8 05 i i >IN
0 1 0.0 S
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
Horizontal/Paso 5 Vertical/Paso 5
_. 30 : 7
2 3000 mm/s2 | 2 6
-~
= Se¥ao = 5 O
S 20 ~< = S,
© @ /e
g 15 \ % 4 3000 mllua’
5 5 3 5000 mm/s2
[} () .
© 10 10000 mllll'a’ © 2 \
(o] © \
(o] (o))
g 5 g 1
(@] o
0 0
0 50 100 150 200 250 300 350 400 0 50 100 150 200 250 300 350 400
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
Horizontal/Paso 2.5 Vertical/Paso 2.5
_ 45 _ 12
2 40 1 2 10 3000 mm/s2
z 3 10000 mm/s z N
s 30 o 8
8 25 3 5000 mm/s2 N,
< < 6
= 20 3000 mm/s2 s
3 15 S 4
S 10 )
3 5 5 2
© 0 © 0
0 25 50 75 100 125 150 175 200 0 50 100 150 200
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2YGL1H
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Grafica de velocidad-carga de trabajo (GU ia) * Los siguientes graficos muestran los valores cuando también se usa la guia externa.

Horizontal/Paso 20 Vertical/Paso 20
— 9 - — 15
2 8 ~< 3000 mm/s? 2
= 7 << = 3000 mm/s2
S 6 Sso s
© ~ AN
L ~ : \
% 3 10000 mm/s? § 05 \
o 2 2 5000 mm/s2
© [
o 1 O ‘ ‘
0 0
0 200 400 600 800 1000 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
Horizontal/Paso 12 Vertical/Paso 12
— 35 | | 5 2 \
(=2} (o2}
= 30 = 8 m/s2
= I S I 3000 mm/s? = 7 = 3000 mm/s
= 25 = =~ <
S < S 6 X
I 20 S B 5 S
© ng ©
= 15 S < 4
[0} s [}
S 40 ~ © 3
g 's\ g 2 ‘\ ~
= - N = ~
3] g 10000 mm/s S 5000 mm/s? N
0 " -
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600 700
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
Horizontal/Paso 6 Vertical/Paso 6
_ 70 _ 16
g & | RV T o ——
= = 12 Sa 3000 mm/s2
3 50 /3000 mm/s2 3 10 \~“~/‘
g 40 - g RN
] So s 8 >
= 30 = SO
% > N % 6 T~
g 20 % T 4 5000 mm/s2 s
g 10 10000 mm/s2 h 3 2 | Ray
o 0 | (&) 0 ‘
0 100 200 300 400 500 0 50 100 150 200 250 300 350
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
Horizontal/Paso 3 Vertical/Paso 3
— 8 \ 5 2 \ |
2 7 2 30
= ~ T = gy ey e 2
Z 60 Sof-3000 mm/s2—— z s 3000 mmvs
S 50 + s .
s 0 So T 20 N2
© L © 2
£ .. £ 55 5000 mm/s \\\\
= 20 10000 mm/s? \ Soo T 10 Lo -
= T~ ~ > ~ \
8 10 | S~ 8 5 “ N
0 ‘ ‘I 0 b ~ \
0 50 100 150 200 250 0 20 40 60 80 100 120 140 160
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
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Compatible con controlador en bloque

Seleccién del modelo Serie LE2 YGDH

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Grafica de velocidad-carga de trabajo (GU ia) * Los siguientes graficos muestran los valores cuando también se usa la guia externa.

Horizontal/Paso 20 Vertical/Paso 20
— 9 : _ 25
2 s ~<—1-3000 mm/s? 2
z 7 AT z 2
S 6 S S, 5000 mm/s?
=z 5 Sale T 15
g N S g 3000 mm/s?
8 4 10000 mm/s? \‘ ' g 1 <
© © \s
g 2 1 2 05 S
S 1 t O
0 1 0
0 200 400 600 800 1000 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
Horizontal/Paso 12 Vertical/Paso 12
_. 35 .9
(=2} (e2]
= 30 : = 8
; o, [a2. ; 7 ~
5 25 ‘~~ 3000 mm/s o 6 N{ < 3000 mm/s2
8 20 < S s S
] S [ SN
= 15 ~ = 4 .
8 . s S 3 5000 mm/s? R
g 5 2 o
8 5 10000 n‘1m/s" 8 1
0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
Horizontal/Paso 6 Vertical/Paso 6
_ 45 | _ 16 | |
2 40 ST il
=z S 3000 mm/s2___ | z << \ \
z 3 S = 12 ~
% 30 { 5 10 \CQ 3 3000 mm/s?
© [
a 25 ~ o) S
£ 20 AN g 8 s
8 15 10000 mmy/s? Ja g 6 NG
S 10 N e s 4 5000 mm/s? Nee
o NS g | |
s ° | S 2 ]
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Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
68

O
2



Compatible con controlador en bloque

Serie LE2YGL1H
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Grafica de velocidad-carga de trabajo (GU ia) * Los siguientes graficos muestran los valores cuando también se usa la guia externa.

Horizontal/Paso 24 Vertical/Paso 24
_. 40 _. 15
£ 35 2 | |
= 30 = 3000 mm/s2\
> = >
S o5 S 3000 mm/s? g 1
T 20 ~] 3
-— '~ -—
8 15 ~\~ g 05 \‘
< 10 ~ © \
= ~d 2 \
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0 ! h 0 ! ! \
0 200 400 600 800 1000 0 100 200 300 400 500 600 700
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Horizontal/Paso 16 Vertical/Paso 16
— 60 _ 12
2 50 ‘ ‘ < "7 TT 7T
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8 40 S o 8 S
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s 30 = ) >
© Se © IS
S 20 ~— N o S 4 P So
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8 ‘ ‘ \ ‘~~ 8 TOOOIIIIIII‘S — ‘~\
0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600 700
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> = 20 ~
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S 20 - o g .
< ‘ ‘ S T -~
° - . S
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 0 50 100 150 200 250 300 350 400
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
Horizontal/Paso 4 Vertical/Paso 4
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(=2} (e2] 45 e
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5 20 = 5 — oV
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© 0 © 0 \ \ \ ~.
0 50 100 150 200 0 20 40 60 80 100 120 140 160 180
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
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Compatible con controlador en bloque

Seleccién del modelo Serie LE2 YGDH

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Grafica de velocidad-carga de trabajo (GU ia) * Los siguientes graficos muestran los valores cuando también se usa la guia externa.

LE2YG32LLHH

Horizontal/Paso 24

Vertical/Paso 24

—. 35 .12
2 | | 2 3000 mm/s2
s e \ \ = ! 3
5 25 g 3000 mm/s? 5 08 \ s /
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= ~ e i\
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serie LE2YG!L |H

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Par de rotacion admisible de la placa: T

Par de apriete: T [N-m] TINm
Modelo Carrera [mm]
30 50 100 200 300
] _@_ | LE2YG16M 0.70 0.57 1.05 0.56 —
LE2YG16L 0.82 1.48 0.97 0.57 —
LE2YG25M 1.56 1.29 3.50 2.18 1.36
LE2YG25L 1.52 3.57 2.47 2.05 1.44
LE2YG32M 2.55 2.09 5.39 3.26 1.88
LE2YG32L 2.80 5.76 4.05 3.23 2.32
Precision antigiro de la placa: 6
Tamario Precision antigiro 6
LEYGLCIMCIE LEYGLILCIE
EE g +0 16 R 0.05°
4@. —t o 26 0.06 o
32 0.05° '
Desplazamiento de la placa:
[mm]
Modelo Carrera [mm]
B 30 50 100 200 300
Jﬁ LE2YG16M | =0.20 +0.25 +0.24 +0.27 —
t - = LE2YG16L | =0.13 +0.12 +0.17 +0.19 —
. 5# LE2YG25M | 026 | =031 | =025 | =038 | =0.36
LE2YG25L | =0.13 +0.13 +0.17 +0.20 +0.23
LE2YG32M +0.23 +0.29 +0.23 +0.36 +0.34
LE2YG32L | +0.11 +0.11 +0.15 +0.19 +0.22
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Compatible con controlador en bloque

Seleccion del modelo Serie LE2 YGD H
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Grafico de conversién de fuerza (guia)

LE2YG16[ H <Valores de ajuste para operaciones de empuje para traslado
200 : ; : vertical hacia arriba>
Paso 2.5: LE2YG16HC Para cargas verticales (hacia arriba), ajusta la fuerza de empuije al valor
150 Paso 5: LE2YG16HB max. mostrado a continuacion y realiza la operacion a la carga de trabajo
1 ! /
Paso 10: LE2YG16H 0 menos.

100

Fuerza [N]

Paso AIB|C/H/IA|IB|C|H|A|B|C

t jo [k . . . . . .
Cargadetrabajolkg]l 0.5 1 |25|05(15| 4 | 9 |05(|25| 7 | 16

Fuerza de empuje 45 % 50 % 70 %
5 40 45 50

50

B O

20 25 3

,l_- Modelo  |LE2YG16)'0)| LE2YG25Y'0] | LE2YG32}'0]

ity

Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]

Temperatura ambiente | Valor de ejste dela fuerza de empug %] | Tasa de trabajo [%] | Tiempo de empue continuo [min]
40 °C max. 45 méx. 100 Sin restricciones

LE2YG25[ H

600

Paso 3: LE2YG25HC

500 Paso 6: LE2YG25HB
400 |__Paso 12: LE2YG25HA A)

300 Paso 20: LE2YG25HH
/

200 A’
. /Ar/: L
Min.; 25 Spo——— Méx.:50%
. Qe 504

20 25 30 35 40 45 50 55

Fuerza [N]

Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]

Temperatura ambiente | Valor de ajste dela uerza de empuie %] | Tasa de trabajo [%] | Tiempo de empuje continuo [min]
40 °C max. 50 méx. 100 Sin restricciones

LE2YG32[H

1000

Paso 4: LE2YG32H

800 Paso 8: LE2YG32HB
Paso 16: LE2Y‘G32HA

600 paso 24: .E2YG32HHX
400 j
200 N—

Min.; 30 % S—H — < Max.: 70%

0
20 30 40 50 60 70 80

o

—

Fuerza [N]

/

I\

Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]

Temperatura ambiente | Valor de ajuste de afuera deempuie ] | Tasa de trabajo [%)] | Tiempo de empuje continuo [min]
40 °C max. 70 max. 100 Sin restricciones
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Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Compatible con controlador en bloque

Modelo con vastago guiado (¢
Serie LE2YG[ 1H Le2vG16,25,32

Forma de pedido

H

25[M[D[1]H[B
06060060

LE2YG

50/A
o o

0 Tamano 0 Tipo de guiado 9 Posiciéon de montaje del motor 6 Direccion de entrada del
16 M Cojinete de deslizamiento T Paralelo al lado superior cable del motor
25 L Rodamiento lineal a bolas D En linea 1 Axial
32 2 Derecha
3 Izquierda
4 Superior
5 Inferior
6 Tipo de motor 6 Paso [mm] 0 Carrera [mm]
Simbolo Tipo Controlador compatible Simbolo [LE2YG16 |LE2YG25 |LE2YG32 30 30
H Encoder absoluto sin bateria JXD1 H — 20 24 a a
(Motor paso a paso 24 VDC) A 10 12 16 300 300
B 5 6 8 + Para mas informacion,
(o] 25 3 4 consulta la tabla de ca-
rreras aplicables a conti-
@ Opcién de motor nuacion.
A Sin opciones
B Con bloqueo
Tabla de carreras aplicables = Posicion de montaje del motor: En el modelo de montaje paralelo, las unida-
des de motor con los siguientes tamafos y carreras sobresalen del extremo
Carrera [mm] ) . A
. del cuerpo. Comprueba que no se produzcan interferencias con las piezas
Tamano 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 |Fan9o de careras que antes de seleccionar un modelo.
se pueden fabricar -LE2YG16 Sin bloqueo: carrera de 30 mm, Con bloqueo: carreras de 30 y 50 mm
16 [ [ [} [ [} — — 10 a 200 -LE2YG25 Sin bloqueo: carrera de 30 mm, Con bloqueo: carreras de 30 y 50 mm
25 ° ° ° ° ° ° ° 15 a 300 -lLE2YG3'2 _Sm bloqueo: carrera de 30 mm, Con bloqueo: carreras de 30 y 50 mm
+ Existe un limite para el montaje de los modelos de motor paralelo al lado
32 L Ld d L d d d 20 a 300 superior de tamafio 25/32 y carreras de 100 mm o menos.

Consulta las pags. 61 y 131 a 135 para ver mas informacion sobre detectores magnéticos.

Uso de detectores magnéticos para el modelo con vastago guiado/LE2YG

-Los detectores magnéticos deben insertarse desde la parte delantera con el vastago (placa) sobresaliendo.

-Los detectores magnéticos no se pueden montar detras de la fijacion de la guia (en la ranura inferior en el
lado del vastago que sobresale).

-Consulta con SMC si es necesario montar un detector magnético en la ranura inferior del lado del vastago
que sobresale, ya que solo esta disponible bajo demanda.

— Posiciéon de montaje del motor

T: Paralelo en el lado superior
—>No se puede seleccionar T5.

T suporr] [T

D: En linea

D3: Izquierda

“‘_‘.l ':;,
I

D5: Inferior
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2YG![ |H

Especificaciones
Modelo LE2YG16)'O0H LE2YG25)'H LE2YG32)'H
Carrera [mm] 30 a 200 30 a 300 30 a 300
Carga de trabajo Horizontal 17 25 40 8 26 40 70 30 50 90 100
[kg]*' Vertical 25 55 10 1 7 15 29 1 1 24 44
o | Fuerza de empuje [N]*2 #3 *4 23a41 | 44a80 |86a154 | 41a81 | 67a135 | 1322265 | 255a511 | 60a 140 | 90a 209 | 176 a411 | 341a796
g Velocidad [mm/s] 15a700| 8a350 | 4a175 | 30a900 | 18a700 | 9a450 | 5a225 | 302900 | 242800 | 122400 | 6 a 200
S | Max. aceleracién/ | Horizontal 10000
< | deceleracion [mm/s?] | Vertical 5000
> | Velocidad de empuje [mm/s]*5 25 \ 35 \ 30
2 | Repetitividad de
S . ) +0.02
S posicionamiento [mm]
§ | Pérdida de movimiento [mm]*6 0.1 0 menos
£ | Paso [mm] 10 5 256 | 20 | 12 | e | 3 | 24 | 16 | 8 | 4
% Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?]*/ 50/20
ul | Tipo de actuacion Husillo a bolas + Correa (LE2YGLIITH), Husillo a bolas (LE2YGCICIDH)
Tipo de guia Cojinete de deslizamiento (LE2YGLIM), Rodamiento lineal a bolas (LE2YGLIL)
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 méx. (sin condensacion)
¢ | Tamano del motor 28 042 \ 56.4
§ & Modelo de motor Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso, 24 VDC)
g % Encoder Encoder Encoder absoluto sin bateria
g’_% Tension de alimentacion [V] 24 VDC =10 %
& | potencia [W]*8 *9 Potencia max. 74 Potencia max. 71 Potencia max. 93
=, Tipo*1° Bloqueo no magnetizante
s
gg Fuerza de sujecion [N] 25 54 98 10 69 147 284 10 108 235 431
238
£ §| Potencia [W]*® 29 5 5
W | Tension nominal [V] 24 VDC +10 %

+1 Horizontal: Usa una guia externa (coeficiente de friccion: 0.1 méax.). La carga de trabajo muestra el valor maximo. La carga de trabajo y la velocidad de
traslado reales cambian en funcién del estado de la guia externa.
Para la velocidad, la aceleracion y la relacion de funcionamiento en funcion de la carga de trabajo, consulta el «Gréfico velocidad-carga de

trabajo» en las paginas 65 a 70.

Vertical: Si la orientacion del vastago es vertical o se aplica carga radial al vastago, usa una guia externa (coeficiente de friccion: 0.1 max.). La carga
de trabajo representa el valor maximo. La carga de trabajo y la velocidad de traslado reales varian en funcién del estado de la guia externa.

Para la velocidad, la aceleracion y la relacion de funcionamiento
trabajo» en las paginas 65 a 70.

en funcién de la carga de trabajo, consulta el «Grafico velocidad-carga de

Los valores mostrados entre () corresponden a la aceleracién/deceleracion max.
Ajusta la velocidad de aceleracion/deceleracion a 10000 [mm/s2] méx. para la direccion horizontal y a 5000 [mm/s2] méax. para la direccion vertical.

*2
*3

La precision de la fuerza de empuje es +20 % (fondo de escala).

Los valores de fuerza de empuje para LE2Y16[JH son del 25 % al 45 %, para LE2Y25[]H son del 25 % al 50 % y para LE2Y32[JH son del 30 % a 70 %.

La fuerza de empuje varia en funcién del factor de trabajo y de la velocidad de empuije. Revisa el «Grafico de conversion de fuerza» de la pagina 72.

%4

5

6
*7

*8
%9
*10

La velocidad y la fuerza pueden variar en funcion de la longitud del cable, la carga y las condiciones de montaje. Ademas, si la longitud del cable
supera 5 m, disminuira en hasta un 10 % por cada 5 m. (A 15 m: Reducido en hasta un 20 %)
La velocidad admisible para la operacion de empuje. Cuando realices un trabajo de empuje y traslado de piezas de trabajo, utiliza la menor carga de
trabajo vertical posible.
Un valor de referencia para corregir errores en funcionamiento reciproco
Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto en direccién paralela y en angulo recto al husillo. (La prueba fue llevada a cabo con el actuador
en el estado inicial)
Resistencia a vibraciones: supera prueba de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba fue llevada a cabo en direccién axial y perpendicular al tornillo
de paso. (La prueba fue llevada a cabo con el actuador en el estado inicial)
Indica la potencia max. durante el funcionamiento (excluyendo al controlador). Dicho valor puede utilizarse para la seleccion del suministro eléctrico.
Para un actuador con bloqueo, afade la energia para el bloqueo.

Con bloqueo Unicamente
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Compatible con controlador en bloque

Modelo con vastago guiado Serie LE2 YGD H

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Peso
Motor paralelo en el lado superior
Serie LE2YG16M[H LE2YG25M[1H LE2YG32M[H
Carrera [mm] 30 50 | 100 | 150 | 200 | 30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Peso del producto[kg] | 1.05 | 1.19 | 1.43 | 1.73 | 1.91 | 2.00 | 2.19 | 2.52 | 2.97 | 3.30 | 3.65 | 3.91 | 3.33 | 3.58 | 4.13 | 4.89 | 545 | 5.94 | 6.39
Peso adicional con blogueo [kg] 0.19 0.33 0.64
Serie LE2YG16L[H LE2YG25LH LE2YG32L[H
Carrera [mm] 30 50 100 | 150 | 200 30 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 30 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Peso del producto [kg] | 1.06 | 1.19 | 1.37 | 1.67 | 1.83 | 2.01 | 2.22 | 2.47 | 293 | 3.18 | 3.51 | 3.75 | 3.32 | 3.59 | 3.98 | 4.73 | 5.16 | 5.67 | 6.07
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.19 0.33 0.64
Motor en linea
Serie LE2YG16M[IH LE2YG25M[JH LE2YG32M[H
Carrera [mm] 30 50 | 100 | 150 | 200 | 30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Peso del producto [kg] | 1.01 | 1.15 | 1.38 | 1.69 | 1.86 | 1.92 | 2.11 | 2.44 | 2.89 | 3.22 | 3.57 | 3.83 | 3.22 | 3.46 | 4.01 | 4.78 | 5.32 | 5.81 | 6.26
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.19 0.34 0.63
Serie LE2YG16L[H LE2YG25L[H LE2YG32L[H
Carrera [mm] 30 50 100 | 150 | 200 30 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 30 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Peso del producto [kg] | 1.02 | 1.15 | 1.32 | 1.63 | 1.79 | 1.93 | 2.14 | 2.39 | 2.85 | 3.10 | 3.43 | 3.67 | 3.20 | 3.47 | 3.86 | 4.61 | 5.03 | 5.54 | 5.94
Peso adicional con blogueo [kg] 0.19 0.34 0.63
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Dimensiones: Motor paralelo al lado superior

Compatible con controlador en bloque

Serie LE2YG![ |H

LE2YG16TH

L + Carrera
[11]
=) ! 4 x M5 x 0.8 prof. rosca 10 2xM4x0.7
Q % 4 x 0 4.3 pasante prof. rosca 5.5
Y =
I S . _ _ =
Yl e ! il
[
il i = = - | :
T } ¥ © <
(0.5) \)g ;/f
WB 0.5) | (C)
6.5 WA
WC + Carrera Y(2:1)

<Rango de funcionamiento del vastago>

#1 El rango de desplazamiento del vastago en funcién de las instrucciones de desplazamiento.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre el vastago interfiera con las demas piezas o con los accesorios colocados alrededor del vastago.

%2 Indica la posicion de origen predeterminada en fabrica (0 mm)

«3 [] corresponde a cuando se cambia la referencia del sentido de giro.

4x M4 x0.7
prof. rosca 7
®
@
L N
@©
&y 10
255 || [ |2
35 | | ¢
69

[Origen]*3
[2] \ Carrera

/2

Rango de trabajo del

véstago'!

3H9 +8.025

XX (2: 1)

Entrada del cable

Posicion de montaje
del motor: T

3:lzquierda /=

Centro del vastago

o 58 (2.4) 108.5
Oigen? 2 (Con blogueo: 158.5) 303
| o 4 x M5 x 0.8 pasante
(8.5) Longitud de cable de motor = 250 O] XX ©
= 0| <!
b i
@[ © 44
e 79 @ 3H9 (*8-025)pr0f. 3
B + Carrera 83
A + Carrera
Conexién de alimentacion de grasa — —— —
(88) (Para carrera de 200 mm o més) | Posicién del orificio de ventilacion |
— Orficio dg ventlacien (20 Caja de retomno
5 o ' D
? Placa de retorno
[o o]
[ ]
Dimensiones
LE2YG16T [mm]
Carrera
[mm] A B (o5 WA | WB | WC
30 37 25 | 19
—————109.5| 91 55
50, 100 52 40 | 26.5
150,200 | 129.5| 111 82 70 | 41.5 75

# Cuando la carrera supera los 100 mm y la orientacién de montaje es horizontal,
el cuerpo se doblara. Se recomienda montar el bloque de soporte. (Pidalo por

separado).

Ref.: LEYG-S016 (Accesorio: 2 tornillos de fijacion del cuerpo)
# Cuando se selecciona “Con bloqueo”, el cuerpo del motor sobresaldra del
extremo del cuerpo en carreras de 50 mm o menos.
Compruebe si hay interferencias con las piezas de trabajo antes de seleccionar

un modelo.

* %

Para detalles, consulta el catalogo.
Se muestra la direccion de entrada del cable axial.

O

SVC

LE2YG16M (Cojinete de deslizamiento)

Carrera [mm] L DB
30, 50 51.5
100 74.5 10
150, 200 105

LE2YG16L (Rodamiento lineal a bolas)

Carrera [mm] L DB
30, 50, 100 75 8
150, 200 105
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Compatible con controlador en bloque

Modelo con vastago guiado Serie LE2 YGD H

Dimensiones: Motor paralelo al lado superior

LE2YG25TH L + Carrera
m
a 0,018 4x M5 x 0.8 prof. rosca 10 2xM5x0.8
a Q 4H8 0 ? ) prof. 4 4x0 4.3 pasante prof. rosca 6.5
= 7 = = =
@ o =
- %5 ? e
ol ¥| & _ I . . - I o
D | g | NI
L 7 9 %:
(©5) ™ D -
WB 4
8.5 WA ©05) ] (© 4Hg (*0:030
WC + Carrera
Y (2:1) XX (2: 1)

<Rango de funcionamiento del vastago>
#1 El rango de desplazamiento del vastago en funcién de las instrucciones de desplazamiento.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre el vastago interfiera con las deméas piezas o con los accesorios colocados alrededor del véastago.
%2 Indica la posicion de origen predeterminada en fabrica (0 mm)
«3 [] corresponde a cuando se cambia la referencia del sentido de giro.

58 (2.4) 117.5
4xM5x0.8 ™ (Con bloqueo: 162.5)
: 3 i %2 [T}
rof. rosca 8 [Origen] Origen -
P [2] \Carrera/ 2 —
N /
= d1e ;abgo e Longiud decebe o 8 4 x M6 x 1.0 pasante
g (12.5) de motorf250 .
- %%: B ™ ¥ @l g
L= Y L o o : O —
Niq o=l
11 14.5 wf @ 54
o| ©
0.5 C 27 ® 95
B + Carrera 103 @ 4Hg (*59%°) prof. 4
A + Carrera
Conexion de alimentacion de grasa — — —
(104.5) (Para carrera de 200 mm 0 mas) [ Posicion del orificio de ventilacion |
E—— / 0 Caja de retorno
ficio de ventlacion (30
_ O} // | riico de ventlacién ~ (30) Placa de reformo
Ljj Wi
=i =1
- = - ) -
L = o‘ Pl -
\ ]
Dimensiones
LE2YG25T [mm]
Entrada del cable 4: Superior Carrera
Posicion de montaje ihis [mm] A B ¢ WA WB | wC
del motor: T 30 50 35 26
— 142 116.5 70
. . 50, 100 67.5 50 33.5
3: lzquierda /£ - 5/ 2: Derecha 150, 200 84.5 70 435
h " — 167 141.5 95
250, 300 102 85 51
LE2YG25M (Cojinete de deslizamiento)
Carrera [mm] L DB
Centro del vastago 30, 50 67.5
100, 150 100.5 12

200, 250, 300 138
LE2YG25L (Rodamiento lineal a bolas)

Carrera [mm] L DB
30, 50, 100 91
% Cuando la carrera supera los 100 mm y la orientacion de montaje es 150 15 10

horizontal, el cuerpo se doblara. Se recomienda montar el bloque de
soporte. (Pidalo por separado). 200, 250, 300 133
Ref.: LEYG-S025 (Accesorio: 2 tornillos de fijacion del cuerpo)

+ Para detalles, consulta el catalogo.

% Se muestra la direcciéon de entrada del cable axial.
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2YG![ |H

Dimensiones: Motor paralelo al lado superior

LE2YG32TH

L + Carrera
m
(=] @ 5H8 (+g-°18) prof. 5 4 x M6 x 1.0 prof. rosca 12 2xM6x 1.0
I 4 x Q 5.4 pasante prof. rosca 8.5
Q & .
8 < I(‘\it _© @\ — — = == OI
°le ©| o = [ [°
™ © — i
;ﬂg (0.5) \xx
©05) | © 5 5H9 (*29%0) WB
T o 8.5 WA
Y (2: 1) XX (2: 1) WC + Carrera

<Rango de funcionamiento del vastago>

+1 El rango de desplazamiento del vastago en funcion de las instrucciones de desplazamiento.

Asegurate de que ninguna pieza montada sobre el vastago interfiera con las demas piezas o con los accesorios colocados alrededor del vastago.
#2 Indica la posicion de origen predeterminada en fabrica (0 mm)
+3 [ ] corresponde a cuando se cambia la referencia del sentido de giro.

4 x M6 x 1.0 pasante

4xM6x1.0 58 (2.4) 124.5
prof. rosca 10/ ; (Con blogueo: 173.5) 303
[Origen]*3 Origen*2
Carrera /
© @ (2] 2 Longitud de cable de motor = 250 I g
Rango de trabajo del o
/ 8 A L vistago'T (16.5) XX
o (D D < @ 8 S
d [50]
3 ﬂ@ & 0 2g MY =7
@ 0= I LN
40 @ 64
1.4 117
io1 05 ¢ 34 123
B + Carrera
A + Carrera @ 5H9 ("8'030) prof. 5
(116) %oaﬁzxégfrgfaﬂ?gg t:]f:?g gqeég)rasa [Posicién del orificio de ventilacién]
/ N
/ | Orfc deventlagin~, (35), Caiaderetorno
o o / /__ Placa de retorno
7 [
| 7 \5 vl ] ——N— ‘
I T [& IS 7 S—
o [?) —
Dimensiones
Entrada del cable 4: Superior LE2YG32T [mm]
Posicién de montaje W Carrera [mm] A B (& WA | WB | WC
: =2 30 55 40 | 285
del motor: T 161 130 75
50, 100 68 50 B8ls
3: |zquierda /E i;: 2: Derecha 150, 200 191 160 85 70 43.5 105
250, 300 102 85 51
LE2YG32M (Cojinete de deslizamiento)
Carrera [mm] L DB
30, 50 74
100, 150 107 12
200, 250, 300 144
% Cuando la carrera supera los 100 mm y la orientacion de montaje es LE2YG32L (Rodamlento lineal a bolas)
horizontal, el cuerpo se doblara. Se recomienda montar el bloque de Carrera [mm] L DB
soporte. (Pidalo por separado). 30, 50, 100 975
Ref.: LEYG-S032 (Accesorio: 2 tornillos de fijacion del cuerpo) 150 1165 10
+ Para detalles, consulta el catalogo. g
+ Se muestra la direccion de entrada del cable axial. 200, 250, 300 134
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Compatible con controlador en bloque

Modelo con vastago guiado Serie LE2 YGD H

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor en linea

LE2YG16DH

L + Carrera

4 x M5 x 0.8 prof. rosca 10

o
Sl |23ne (+90%) prof. 3

2xM4x0.7

. 4 x @ 4.3 pasante prof. rosca 8.5
= E - = fr——rT1 [ ]
8 ¥ f ) fl - ' ' &
) )
s : ' - 5 - }
5 (0.5) | \xx @g
wB
os [T wa (0.5). ] (©)
WC + Carrera Y (2:1)

3H9 +8.025

XX (2: 1)

<Rango de funcionamiento del vastago>

#1 El rango de desplazamiento del vastago en funcién de las instrucciones de desplazamiento.

Asegurate de que ninguna pieza montada sobre el vastago interfiera con las demas piezas o con los accesorios colocados alrededor del vastago.
%2 Indica la posicion de origen predeterminada en fabrica (0 mm)
«3 [] corresponde a cuando se cambia la referencia del sentido de giro.

[Origen]*3 Origen*2
Carrera /
[2] 2 . 4 x M5 x 0.8 pasante
Rango de trabajo del vastago*!
(8.5) XX
—\
‘L“l"—’» | - = = _ ] n © Yo}
= — I [ g
Y 0 =
8 10.5 116.5 (2.4) 58 =} @l © 44
™ <| ©
0.5 C (Con bloqueo: 166.5) N 79
B + Carrera Longitud de cable 83
A + Carrera de motor = 250
@ 3H9 (*§.9%%) prof. 3
Conexion de alimentacion de grasa
(Para carrera de 200 mm o0 mas)
(88) / o0y  Orificio de ventilacion
7 ]
o ol
/
G o] Aﬁt’_ﬂ:@
\ ] i
0
0
Entrada del cable Dimensiones
Posicion de montaje 4 Superior LE2YG16D [mm]
del motor: D T Carrera A B
b WA |WB | W
ke [mm] Sin blogueo {Con blogueo| Sin blogueo {Con blogueo ¢ c
3 lzquierda /57 FE223) 2 Derech 0 203 | 253 | 1845 | 2345 | oL | 2519 | o
. it Mo 2 Cl — . .
W & Ldhp 50, 100 52 | 40 265
[ 150, 200 223 273 2045 | 2545 | 82 70 |41.5| 75

5: Inferior

% Cuando la carrera supera los 100 mm y la orientacion de montaje es
horizontal, el cuerpo se doblara. Se recomienda montar el bloque de

soporte. (Pidalo por separado).

Ref.: LEYG-S016 (Accesorio: 2 tornillos de fijacion del cuerpo)
+ Para detalles, consulta el catalogo.
% Se muestra la direcciéon de entrada del cable axial.
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LE2YG16M (Cojinete de deslizamiento)

Carrera [mm] L DB
30, 50 51.5
100 74.5 10
150, 200 105

LE2YG16L (Rodamiento lineal a bolas)

Carrera [mm] L DB
30, 50, 100 75 8
150, 200 105

O
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Dimensiones: Motor en linea

Compatible con controlador en bloque
Serie LE2YGL IH
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

LE2YG25DH
L + Carrera
[11]
Q| | @4H9 (5%°) prof. 4 4 x M8 x 1.0 prof. rosca 12 of. 10508 6.5
e ‘ 4x @ 5.4 pasante prot. -
I Ir
ol |8 _5_ % - - : = - :@
@ ©0igt ¥l |
7.} T
? axl - i ; : 2
o [T x|
" g -
8.5 WA
WC + Carrera (0.5) | (C) | |4 | |aHo (+90%0)

Y (2:1)

XX (2: 1

)

<Rango de funcionamiento del vastago>

+1 El rango de desplazamiento del vastago en funcién de las instrucciones de desplazamiento.
Asegrate de que ninguna pieza montada sobre el vastago interfiera con las demas piezas o con los accesorios colocados alrededor del vastago.

#2 Indica la posicion de origen predeterminada en fabrica (0 mm)

#3 [ ] corresponde a cuando se cambia la referencia del sentido de giro.

[Origen]3 QOrigen+2
[21 \ Carrera/ o
Rango de trabajo del vastago*! 4 x M5 x 1.0 pasante
(12.5)
) e Te]
. 2ed _ - - = _ (2] )
maami= g 33
v =]
TV 123.5 (2.4) 58 o} o 54
! 14.5 (Con bloqueo: 166.5) 8l @
05 c queo: 160. 95
B + Carrera Longitud de cable 103
A + Carrera de motor = 250 @ 4Ho (+8.030) prof. 4
Conexion de alimentacion de grasa
(Para carrera de 200 mm o mas)
(104.5) (30)  Orificio de ventilacion
1
/ ]
0 ol //
0 o] L".V
] 8
Dimensiones
Entrada del cable LE2YG25D [mm]
Posicion de montaje Carrera A B
WA | WB | W
del motor: D [mm] |Sin blogueo Con blogueo| Sin blogueo (Con blogueo| € €
30 50 35 | 26
— 1 237 282 211 256 70
3y Derech 50, 100 67.5| 50 | 335
= coeeona 150, 200 845| 70 | 435
—————— 262 | 307 | 236 | 281 95
250, 300 102 85 51
5: Iferior LE2YG25M (Cojinete de deslizamiento)
Carrera [mm] L DB
30, 50 67.5
100, 150 100.5 | 12
200, 250, 300 138
LE2YG25L (Rodamiento lineal a bolas)
Carrera [mm] L DB
* Cuando la carrera supera los 100 mm y la orientacion de montaje es 30, 50, 100 91
horizontal, el cuerpo se doblara. Se recomienda montar el bloque de 150 115 10
soporte. (Pidalo por separado). 200, 250, 300 133
Ref.: LEYG-S025 (Accesorio: 2 tornillos de fijacién del cuerpo) —
+ Para detalles, consulta el catalogo.
# Se muestra la direccion de entrada del cable axial.
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Compatible con controlador en bloque

Modelo con vastago guiado Serie LE2 YGI:IH

AD )
(0.5) | (©) 5| | | 5H9 (13%%)

Dimensiones: Motor en linea
LE2YG32DH
L + Carrera
)
=) @ 5H9 (*3°%°) prot. 5 4 x M6 x 1.0 prof. rosca 12 2xM6x1.0
9 | 4% 0 5.4 pasante prof. rosca 8.5
oIl ® ] o : r
8l 3| - o - - - - EE:@
L 3 | o
[$)
(05) xx
'WB
8.5 WA
WC + Carrera

Y (2: 1) XX (2: 1)

#2 Indica la posicion

<Rango de funcionamiento del vastago>
#1 El rango de desplazamiento del vastago en funcién de las instrucciones de desplazamiento.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre el vastago interfiera con las demés piezas o con los accesorios colocados alrededor del vastago.

de origen predeterminada en fabrica (0 mm)

%3 [] corresponde a cuando se cambia la referencia del sentido de giro.

[Origen]® Origen*2 son
[2] \ Carrera/ o - @ 5H9 (*3:°%°) prof. 5
Rango de trabajo del véstago*! 2 4 x M6 x 1.0 pasante
(16.5) f— XX
[eee [] _ﬁ © = I
— F - - - - - = - ©| © ] ©
qur Lfr““ Dl ol o @bmiv
. Y © 43
L ) ) : U ‘
12 18.5 129.5 (2.4) 58 2 64
0.5 C (Con blogueo: 178.5) 117
B + Carrera Longitud de cable 123
A + Carrera de motor = 250
Conexion de alimentacion de grasa
(Para carrera de 50 mm 0 mas)
(116) / (35)  Orificio de ventiacion
/ J
0 0 /
/
[— e - — B} §
i D D
[9) ) g
| 5]
Dimensiones
LE2YG32D [mm]
Entrada del cable ) Carrera A B
Lo . 4: Superor [mm]  |Sin bloqueo |Con blogueo| Sin blogueo |Con blogueo| ] etz e
Posicion de montaje T
i 30 55| 40 |28.5
del motor: D —————— 256.5 | 3055 | 2255 | 2745 75
50, 100 68| 50 |33.5
150, 200 85| 70 |43.5
3 Lauierda ———— | 286.5 | 3355 | 255.5 | 304.5 105
-1z 250, 300 102| 85 |51
LE2YG32M (Cojinete de deslizamiento)
Carrera [mm] L DB
. 30, 50 74
5: Inferior
100, 150 107 12
200, 250, 300 144
# Cuando la carrera supera los 100 mm y la orientacion de montaje es LE2YG32L (Rodamiento lineal a bolas)
horizontal, el cuerpo se doblara. Se recomienda montar el bloque de Carrera [mm] L DB
soporte. (Pidalo por separado). 1 7
Ref.: LEYG-S032 (Accesorio: 2 tornillos de fijacion del cuerpo) 30, 50, 100 97.5
+ Para detalles, consulta el catalogo. 150 116.5 | 10
# Se muestra la direccion de entrada del cable axial. 200, 250, 300 134
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Compatible con controlador en bloque
Serie LE2YGL IH
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Bloque de soporte

@®Guia para la aplicacion del bloque de soporte
Si la carrera supera 100 mm y la posicion de montaje es
horizontal, el cuerpo se doblara en funcion de la carga.

En ese caso, se recomienda montar el bloque de soporte.
(Consulta por separado los modelos mostrados abajo)

Modelo de bloque de soporte

LEYG-S|016

1Tamaﬁo

016 |Paratamano 16
025 |Paratamario 25
032 | Para tamano 32

Bloque de sopor-
te

Bloque de sopor-
te

Tornillo de montaje

del cuerpo
® (o} ©
& =
@ - - i ]
58 ||
@ © (¢
. - - =: 2x OA prof. de rosca 0B
T 2x0 G pasante
ST

WC + Carrera

A\ Precaucién
No instales el cuerpo usando Gnicamente un bloque de soporte.
El bloque de soporte sélo debe utilizarse como soporte.

[mm]
Tamario Modelo Rango de carrera EB G GA OA OB ST | WC X
16 LEYG-S016 I:g:t: ;82 69 4.3 31.8 M5 x 0.8 10 16 57): 44
25 | LEVG-S025 e 85 | 54 | 403 | Mexto | 12 | 20 (— 2 s4
32 | LEYG-S032 ':g:t: ;gg 101 | (54) | (503)| M6x1.0 12 | 2 1;: o4

# Se incluyen dos tornillos de montaje con el bloque de soporte.
= Los orificios pasantes del modelo LEYG-S025 y LEYG-S032 no se pueden usar para el modelo de motor en paralelo al lado superior.. Usa tapones en la parte inferior.

svC %
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Actuadores eléctricos

Mesa eléctrica lineal

Modelo compacto Sserie LE2S[1H p. 85

~
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Modelo basico (tipo R)

Modelo simétrico (tipo L)

Modelo de motor en linea (tipo D)

Modelo de alta rigidez serie LE2SHH p. 103

~
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Modelo basico (tipo R)

Modelo de motor en linea (tipo D)

84
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Compatible con controlador en bloque

Mesa eléctrica lineal / Modelo compacto

TN W =25 Wl g [ Encoder absoluto sin bateria (oto paso apaso24 vo0) J

Seleccion del modelo 1

Procedimiento de seleccién |Para el modelo de alta rigidez de la serie LE2SH[IH, consulta la pagina 103. ‘

=

Comprueba la carga
de trabajo-velocidad.

Ejemplo de seleccion

=@

Verifica el tiempo
de ciclo.

=)

Comprueba el
momento admisible.

m Comprueba la carga de trabajo-velocidad. <Grafico velocidad-carga de trabajo> (pagina 86)
Selecciona un modelo en funcion de la masa de la pieza y la velocidad
consultando el gréafico velocidad-carga de trabajo.

Ejemplo de seleccién) Se puede seleccionar provisionalmente el modelo
LE2S16[1HJ-50 basandose en el grafico mostrado a la derecha.

m Verifica el tiempo de ciclo.

Es posible obtener un tiempo de ciclo aproximado usando el método 1; no
obstante, si se requiere un tiempo de ciclo mas detallado, usa el método 2.

[ Método 1: Comprobacion del grafico de tiempo de ciclo. (pagina 87) ]

-

Método 2: Calculo del <Grafico velocidad-carga de trabajo> (pagina 86)

Calcula el tiempo de ciclo usando
el siguiente método de calculo.
Tiempo de ciclo:

T puede obtenerse a partir de la siguiente ecuacion.

T=T1+T2+T3+T4Is] |

® T1: Tiempo de aceleracion T3: Tiempo
de deceleracion se pueden obtener a
partir de la siguiente ecuacion.

T1=V/alls]| [T3=V/a2[s]]

e T2: Tiempo a velocidad constante
puede obtenerse a partir de la
siguiente ecuacion.

_L-05-V-(T1+T3
- \Y;

T2

[s]

® T4: Tiempo de establecimiento varia
en funcién de las condiciones tales
como tipos de motor, carga y posicion
de los datos de paso. Por tanto,
calcula el tiempo de establecimiento
en referencia al siguiente valor.

T4 =0.15[s]

~

Ejemplo de calculo)
T1 a T4 pueden calcularse como se
indica a continuacion.

T1 =V/a1 = 220/5000 = 0.04 [s],

T3 = V/a2 = 220/5000 = 0.04 [s]
L-05-V-(T1+T3)

T2 =
v
50 -0.5-220 - (0.04 + 0.04)
- 220
=0.19 [s]
T4 =0.15[s]

El tiempo de ciclo se puede
obtener como se indica a

continuacion.
T=T1+T2+T3+T4
=0.04 +0.19 + 0.04 + 0.15
=0.42 [s]

Comprueba el momento admisible. <Momento estético admisible> (pagina 87) .-
<Momento dinamico admisible> (paginas 88, 89)

Comprueba que el momento que se aplica al actuador esta dentro del
rango admisible tanto para condiciones estaticas como dinamicas.

Basandonos en el resultado del calculo anterior,

0

Condiciones de funcionamiento

®Masa de la pieza: 1 [kg]

e Condiciones de
montaje de la pieza:

e\elocidad: 220 [mm/s]

®Posicion de montaje: vertical

eCarrera: 50 [mm]

® Aceleracion/Deceleracion:
5000 [mm/s?]

® Tiempo de ciclo: 0.5 s

200

LE2S16[IH/Vertical

3.5
3
2.5
2
1.5
1

Carga de trabajo [kg]

0.5
0

\ \
LE2S16[ IHK—

‘\‘/

LE2S16[1HJ

0

100 200 300 400

Velocidad [mm/s]

500

deberiamos seleccionar el modelo LE2S16[1HJ-50.
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<Grafico velocidad-carga de trabajo>

Me
L8

LE2S16[1H/Momento flector

350
300 \
250
200

L8 [mm]

150
100

50

0
0051152253
Carga de trabajo m [kg]

<Momento dinamico admisible>



Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)

Compatible con controlador en bloque

Seleccién del modelo Serie LE28|:|H

* Los siguientes graficos muestran los valores cuando la fuerza de movimiento es del 100 %.

LE2S16[H
Horizontal Vertical
3.5 3.5 I
— 3 — 3 LE2S16[IHK
2 25 i 2 25 ~/
o o 1
g 2 g 2 ;
S 45 LE2S16HK—} LE2S16[1HJ S 45 1
at s " :
g, $ .
© 05 © 05 : LE2S16[HJ
o o 5 i
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
* Cuando la tensién de alimentacion es 24 V y la longitud del cable del
actuadores 5 m
LE2S25(1H
Horizontal Vertical
6 6
g ° ' 3 ° S, |LE2S2500HK
o 4 — o 4 N
= 3 LE2S25[1HK LE2S25[HJ T 3 \. LE2S25[HJ
g I [ N
é 2 : é 2 \\‘ N\
«© 1 «© ) N
2 1 1 < 1
] 1 ] 1
O 9 - O 9 1
0 100 200 300 400 500 600 700 0 100 200 300 400 500
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
* Cuando la tensién de alimentacion es 24 V y la longitud del cable del
actuador es 5m
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Compatible con controlador en bloque

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Grafico de tiempo de ciclo (guia)

o
o
S

100 mm/s
~J

\"-‘

-
N
o

o
N}
o

Tiempo [s]
o
o

o
©
=]

300 mm/s|

400 mm/s™ |

0.60 e

|\
\

I

500 mm/s

70 80 90

100 110 120 130

Carrera [mm]

140 150

Condiciones de funcionamiento
Aceleracién/Deceleracion: 5000 mm/s?

En posicién: 0.5 mm

Momento estatico admisible

Modelo LE2S16[H | LE2S25[ H
Momento flector [N-m] 4.8 141
Momento flector lateral | [N-m] 4.8 141
Momento torsor [N-m] 1.8 4.8
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Momento dinamico admisible

Software de seleccion de modelo del actuador eléctrico para obtener una confirmacién, https://www.smc.eu

Compatible con controlador en bloque

Seleccién del modelo Serie LE28|:|H

= Estos graficos muestran el voladizo admisible (unidad de guia) cuando el centro de gravedad de la pieza sobre-
sale en una direccién. Cuando selecciones el voladizo, consulta «Calculo orientativo del factor de carga» o el

Aceleraciéon/Deceleracion 5000 mm/s2
5 Direccion devolaqlzode carga Modelo
‘G | m: Carga de trabajo [kg]
5 L
& | Me: Momento admisible [N-m]
O | L:Distanciaal centro de gravedad de la carga de trabajo [mm] LE2S16LH LE2S25[ H
350 600
300
L1 250 \ 500
— — 400
E 200 \ E \
— E 150 \ E. 300 \
w( o= X7 N | = N
m 50 \ 100 =
0 0
0051152 253 o 1 2 3 4 5
Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg]
350 600
S 300 500
E
o _ 250 400
£ E 200 \, E \
< £ N\ £ 300
= Y|~ 150 N ~ \\
€ ~ 100 N = 20 N
o ™~
N 50 100 S~
S
o 0 0
= 0051152 25 3 01 2 3 4 5
Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg]
350 600
Me 300 500
7\ _ 250 400 \
3 m E 200 € \
9 E \| | £ 300
Z | 150 ©
) 3 \| |[@ 200
7 — 100 \
—— 50 100
0 0
0051152 253 o 1 2 3 4 5
Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg]
350 600
300
L4 250 \ 500
— \ — 400
E 200 £ \
| E \ E 300 N
150
Me(. - X3 ‘o0 \| 3 200 \\
m 50 100 ™
0 0
0051152 253 o 1 2 3 4 5
Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg]
350 600
Me 300 500
O\ 250 \ 1 | 00 \
= om E 200 £
0 o E \| [ E 300
= 3 I Y |w 150 T
© - = 200
o ) 100
50 100
0 0
0051152 253 o 1 2 3 4 5
Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg]
350 600
300 500
250
— — 400
E 200 \ E \
E N £ 300
z|g 1% N ) AN
100 SN 200 N
50 100
0 0
0051152 253 o 1 2 3 4 5
Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg]

2 SNC
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2S[ 1H

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Momento dinamico admisible

= Estos graficos muestran el voladizo admisible (unidad de guia) cuando el centro de gravedad de la pieza sobre-
sale en una direccién. Cuando selecciones el voladizo, consulta «Calculo orientativo del factor de carga» o el
Software de seleccion de modelo del actuador eléctrico para obtener una confirmacién, https://www.smc.eu

Aceleracion/Deceleracion 5000 mm/s2
5 Direccion de vo!adlzo de carga Modelo
‘G | m: Carga de trabajo [kg]
) L
& | Me: Momento admisible [N-m]
Q- | L: Distanciaal centro de gravedad de la carga de trabajo [mm] LE2S16LH LE2S25[ H
ﬁ 350 600
300 500
z 2 \\ = 400 N
E 200 \\ E 300 \
| Y|y alE =
— 100 200
m 50 100
+ Me 0 0
T L7 0051152 253 o 1 2 3 4 5
] Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg]
E X 350 600
i 300 \ 500
5 _ 250 N\ 400 \
E 200 E N
Z|x 150 o 200 N
©
- < 400 = 200
i m 50 100
Me 0 0
L8 0051152 253 o 1 2 3 4 5
Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg]

Calculo orientativo del factor de carga

1. Elige las condiciones de funcionamiento.

Modelo: LE2S[H
Tamano: 16/25

Posicién de montaje: Horizontal/Inferior/Pared/Vertical

Aceleracion [mm/s?]: a
Carga de trabajo [kg]: m

Posicion central de la carga de trabajo [mm]: Xc/Yc/Ze

2. Selecciona la gréfica correspondiente en funcién del modelo, el tamafio y la posicién de montaje.

w

4. Calcula el factor de carga para cada direccion.
ox = Xc/Lx, ay = Yc/Ly, oz = Zc/Lz
5. Confirma que el total de ax, oy y oz es 1 o inferior.

oX+oy+o0z<1

. A partir de la aceleracién y de la carga de trabajo, obtén el voladizo [mm]: Lx/Ly/Lz del gréfico.

Si es superior a 1. considera una reduccién de la aceleracion y de la carga de trabajo o
un cambio en la posicién central de la carga de trabajo y un cambio de serie.

1. Condiciones de funcionamiento
Modelo: LE2S[H
Tamafho: 16
Posicion de montaje: horizontal
Aceleracion [mm/s2]: 5000
Carga de trabajo [kg]: 1.6

Posicion central de la carga de trabajo [mm]: Xc = 50. Yc = 30. Zc = 60

%

|

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

[ 1
1

x| ,
1

4. Vertical '
1

I 1
} 1
1

| '
1

1

]

3. Lx =152 mm, Ly = 115 mm, Lz = 300 mm
4. El factor de carga en cada direccién se puede obtener de la
siguiente manera.
ox = 50/152 = 0.33

oy = 30/115 = 0.26
oz = 60/300 = 0.2

2. Selecciona tres graficos de la parte superior de la primera fila del lado -
izquierdo de la pagina 88. 5.ox+ay+o0z=079<1
350 350 350
300 \ 300 300 b
250 \ 250 \ 250 \
‘E 200 ‘E 200 'E 200
E E E \
5 150[x} N 150 N 9 150
Ly| L ¥ \
100 100 NN 100
AN ~
50 N 50 50
0 0 0
0051152 253 0051152253 0051152253
Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg]
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Compatible con controlador en bloque

Mesa eléctrica lineal / Modelo compacto

(Ve Y B =5~L51 W0 5 [ Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 oG
Seleccion del modelo 2

Procedimiento de seleccién ‘ Para el modelo de alta rigidez de la serie LE2SH[JH, consulta la pagina 108. |

Verifica la fuerza Comprueba el valor de ajuste
requerida. de la fuerza de empuje.

Ejemplo de seleccion

Condiciones | N L o ] )
de funciona- eFuerza de empuje: 90 [N] ePosicidon de montaje: vertical hacia arriba
miento ®Masa de la pieza: 1 [kg]
®\/elocidad: 100 [mm/s]
eCarrera: 100 [mm]
m Verifica la fuerza requerida. Peso de la mesa kgl
Calcula la fuerza necesaria aproximada para la operacién de empuije. Modelo Carrera [mm]
Ejemplo de seleccién) ®Fuerza de empuje: 90 [N] 30 50 75 100 125 150
®Masa de la pieza: 1 [kg] LE2S16[H | 0.10 0.13 0.18 0.20 - -
La fuerza requerida aproximada calculada LE2S25[H | 0.25 0.30 0.36 0.50 0.55 0.59
es, por tanto, 90 + 10 = 100 [N]. * Si la posicion de montaje es vertical hacia arriba, afiade el peso de la mesa.
Selecciona un modelo en base a la fuerza requerida
apropiada con referencia a las especificaciones (pagina 95). LE2S25H
Ejemplo de seleccion) Basandose en las especificaciones, 200
e Fuerza requerida aproximada: 100 [N] 180 \ \ —
*Velocidad: 100 [mm/s] 160 LE2S25L HK
Se puede seleccionar provisionalmente _. 140 -
el modelo LE2S25H. £ 120 —
A continuacion, calcula la fuerza requerida para una operacion de empuje. 5 100 ]
Si la posicion de montaje es vertical hacia arriba, afade el T Zg - LE2$25DHJ:
peso de la mesa del actuador. 40 —
Ejemplo de seleccion) Basandose en el peso de la mesa, 20
®Peso de la mesa LE2S25[ H: 0.5 [kg] 0
La fuerza requerida calculada es, por 30 40. 50 6(.) o 0
tanto, 100 + 5 = 105 [N]. Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]

. . <Grafico Valor de ajuste de la fuerza de empuje-Fuerza>
Comprueba el valor de ajuste de la fuerza de empuje.

<Gréfico Valor de ajuste de la fuerza de empuje-Fuerza> (pagina 91)
Selecciona un modelo en base a la fuerza requerida con ref-
erencia al grafico «Valor de fuerza de empuje-Fuerza» y
confirma el valor de ajuste de la fuerza de empuje.
Ejemplo de seleccion) Basandose en el grafico mostrado a la derecha,
e Fuerza requerida: 105 [N]
Se puede seleccionar provisionalmente el
modelo LE2S25[HK.
El valor de ajuste de la fuerza de empuje
es 40 [%].

Basandonos en el resultado del calculo anterior,
deberiamos seleccionar el modelo LE2S25[JHK-100.

El procedimiento de seleccion del momento admisible es el
mismo que para el control de posicionamiento.
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Compatible con controlador en bloque

Grafico Valor de ajuste de la fuerza de empuje-Fuerza (Guia)

LE2S16[H LE2S25( H
100 200 ‘ ]
90 180 f
g LE2S25[ THK
80 LE2S16[JHK — 160
70 — 140 =
Z 60 Z 120 —
= - L
g 50 & 100 —
g /' 9]
2 40 T 80 — —
N I T LE2S251HJ
30 — LE2S16[1HJ 60 ——
20 40
10 20
0 0
30 40 50 60 70 30 40 50 60 70
Valor de ajuste de fuerza de empuje* [%] Valor de ajuste de fuerza de empuje*! [%]
* Cuando la tensién de alimentacién es 24 V y la longitud del cable del * Cuando la tensién de alimentacién es 24 V y la longitud del cable del
actuadores 5m actuadores 5m
*1 Valores de ajuste para el controlador.
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Compatible con controlador en bloque

Seleccién del modelo Serie LE2$|:|H

Precision de la mesa « Estos valores son valores orientativos iniciales.

! =
: | 1
1
\
A
Modelo LE2S16[H | LE2S25[ H
Paralelismo entre la cara B y la cara A 0.4 mm
Paralelismo de recorrido entre la cara By la cara A Consulta el grafico 1.
Perpendicularidad entre la cara C y la cara A 0.2 mm
Tolerancia de la dimension M +0.3 mm
Tolerancia de la dimension W +0.2 mm

Paralelismo de recorrido entre la caraBy la cara A

Paralelismo de carrera:
0.5 La cantidad de deflexiéon en un
. indicador de cuadrante cuando la
T // mesa recorre una carrera completa
E 04 7 con el cuerpo fijado sobre una
3 // superficie base de referencia.
§ 0.3
g O
3 //
9o o
e 0.2 >
°©
© L~
S 017
o -1 =
0
30 60 90 120 150
Carrera [mm] 7
7/

svC %
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Compatible con controlador en bloque

Deflexién de la mesa (valor de referencia)

* Estos valores son valores orientativos iniciales.

Momento flector

Desplazamiento de la mesa debido al momento flector
Desplazamiento de la mesa cuando se aplican
cargas a la seccion marcada con la flecha
con la Mesa eléctrica lineal extendida.

Momento flector lateral

Desplazamiento de la mesa debido al momento

flector lateral Desplazamiento de la mesa cuando

se aplican cargas a la seccion marcada con la
flecha con la Mesa eléctrica lineal extendida.

Momento flector transversor

Desplazamiento de la mesa debido al momento torsor
Desplazamiento de la mesa de la seccion A
cuando se aplican cargas a la seccién F con la
Mesa eléctrica lineal retraida.

| [ — |
: a ﬁ] | F F A
‘ 3 E [ ‘ 1 o o
] I i | B ] i I
! o ! , @
! ©. € !
@ @{9 %@ Lr
LE2S16[1H 3 LE2S16[1H : LE2S16[H Lr = 60 mm
= 040 = 0.10 : : £ 0012
£ \ D E LE2S16JH-100 g |
E LE2S16JH-100 = s LE2S16[1H-30
4] ! ] | ©
%] l o 0.08 | %]
¢ 030 L | - /
o ‘ | = LE2S16H-75) | | | © 0.008 LE2S1600H-50
3 LE2S160H-75 |8 oee ( 3 /
2 o020 e / e
9] ' o I S
= b2 004 LE2S1601H-50 LS
E LE2S160H-50 V| E / D | § 0004 7 A
N ! N 1 N
8 010 = ~ L e / / LE2S160H-30, | | | & /
8 /) | g 002 ~ | 8 LE2S16(1H-75/100
e I — LE2S1601H-30 p| e b e
0.00 ‘ ! 0.00 ! 0.000
0 10 20 30 40| 0 10 20 30 40| ! 0 10 20 30 40
Carga [N] | Carga [N] | Carga [N]
LE2S25[1H . LE2S25[ 1H . LE2S25[ 1H Lr = 100 mm
= 060 ‘ 3 = 012 I I : = 0.030
E LE2R25 150 L E ‘ LE2525CH-150 L E LE2S25(1H-30
= LE2S25H-125 I LE2S25[]H-125 g
£ LE2S250H 10‘0 | E | | E  E232E0H-50
G 040 — g ' | @ 0.08—LE2S25[1H-75 | g 0.020 |
a LE2325E‘IH . | e | | e // LE2S2501H-75
9 | . b g LE2S25[H-100 bl e /
[ ! c ! [
2 LE2S250H-50 |2 L] 2 /
E 020 ' E o004 7 ' | E 0.010 4
N ClN N LE2S250]H-100/125/150
s & bl / LE252501H-30 V2 /
%] ! 7] 1 )
8 — L8 LE2S251H-50 L8
0.00 —— 1 LE2S2501H-30 : 0.00 \ \ | 0,000
o 20 40 60 80 | ! o 20 40 60 80 | ! o 20 40 60 80
Carga [N] ! Carga [N] ' Carga [N]
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Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Compatible con controlador en bloque

Mesa eléctrica
Serie LE2S

Forma de pedido

H

LE2S

Modelo basico

(tipo R)

ineal / Modelo compacto
LE2S16, 25 H

Modelo simétrico

(tipo L)

H

16/R
o o

J
00

30(A|S|H
© 000

C€ ek

Modelo de motor en linea
(tipo D)

Tabla de opciones de motor aplicable

Carrera
Posicion de montaje del motor | Tamaiio 30 50 75 o mas
16 x x O
5 25 x O O
D 16 O O O
25 O O O

O
2

0 Tamaiho 9 Posicién de montaje del motor 9 Tipo de motor
16 R Tipo basico / Tipo R Simbolo Tipo Controlador compatible
25 L Tipo simétrico / Tipo L H Encoder absoluto sin bateria XD
D Tipo de motor en linea / Tipo D (Motor paso a paso 24 VDC)
Q Paso [mm] 6 Carrera [mm] e Opcidén de motor o Opcidn de cuerpo
Simbolo| LE2S16 | LE2S25 Carrera Nota A Sin bloqueo - Sin opciones
J 10 16 Tamafio Carrera aplicable B Con bloqueo S A prueba de polvo*!
K 5 8 30 a 100 16 30. 50. 75, 100 #1 Se han afiadido las
30 a 150 25 30. 50. 75, 100. 125, 150 siguientes piezas
internas: casquillo,
= Para mas detalles, consulta la tabla de opciones de junta de estanqueidad
motor aplicable. de polea, junta de
estanqueidad final y
rascador. Para mas
informacién, consulta
9 Montaje la pagina «Disefio» en
_ Tipo R _ el manual de funciona-
Simbolo Montaje Tipo L Tipo D miento.
- Sin soporte lateral [ J [ J
H Con soporte lateral (4 uds.) — [}
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Compatible con controlador en bloque

Especificaciones
Modelo LE2S16[H LE2S25[ H
Carrera [mm] 30. 50. 75, 100 30. 50. 75, 100. 125, 150
Carga de trabajo | Horizontal 3 5
[kgl*’ Vertical 3 1.5 5 2.5
5 Fuerza de empuje 30 a 70 % [N]*2*3 36 a 84 20 a 48 81a189 50a117
e Velocidad [mm/s]*! *3 Horizontal 10 a 300 20 a 550 10 a 250 20 a 550
% Vertical 10a 250 20 a 450 10a250 20 a 400
| Velocidad de empuje [mm/s] 10a20 20 10a 20 20
§ Aceleracion/deceleracion max. [mm/s?] 5000
2 | Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.05
-g Movimiento perdido [mm]*4 0.3 max.
8 | Paso del husillo [mm] 5 10 [ 8 [ 16
5 | Resistencia a impactos/vibraciones [m/s3*S 50/20
§ Tipo de actuacion Husillo trapecial + correa (tipo R/L), husillo trapecial (tipo D)
W Tipo de guia Guia lineal (Tipo circulacién)
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 max. (sin condensacion)
Proteccién IP30
§ Tamaiio del motor 128 [ 42
g§ Modelo de motor Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
g% Encoder Encoder absoluto sin bateria
'g% Tension de alimentacion [V] 24 VDC +10 %
i | Potencia [W]*¢*8 Potencia max. 69 [ Potencia max. 76
%g Tipo*® Bloqueo no magnetizante
53| Fuerza de sujecion [N] | 30 15 49 25
=8| Potencia [W]*® 4 8
&S| Tension nominal [V] 24 VDC +10 %
+1 La velocidad cambia en funcion de la carga de trabajo. Consulta el «Gréafico velocidad-carga de trabajo (Guia)» en la pagina 86.
%2 La precision de la fuerza de empuje es +20 % (fondo de escala).
*3 La velocidad y la fuerza pueden variar en funcién de la longitud del cable, la carga y las condiciones de montaje. Ademas, si la longitud del cable
supera 5 m, disminuird en hasta un 10 % por cada 5 m. (A 15 m: Reducido en hasta un 20 %)
«4 Un valor de referencia para corregir errores en funcionamiento reciproco
x5 Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto en direccién paralela y en angulo recto al husillo. (La prueba se realizé con el actuador en el

estado inicial.)
Resistencia a vibraciones: Supera la prueba de barrido de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba fue llevada a cabo en direccién axial y
perpendicular al tornillo de paso. (La prueba fue llevada a cabo con el actuador en el estado inicial)
%6 Indica la potencia méax. durante el funcionamiento (incluyendo el controlador)
Este valor se puede usar para seleccionar la fuente de alimentacion.
x7 Con bloqueo Unicamente
*8 Para un actuador con bloqueo, afade la energia para el bloqueo.

Peso
Modelo Modelo basico/Tipo R, Modelo simétrico/Tipo L
LE2S16FH LE2S25%H
Carrera [mm] 30 50 75 100 30 50 75 100 125 150
Peso del producto [kg] 0.91 0.99 1.14 1.22 1.70 1.96 2.29 3.08 3.31 3.55
Peso adicional con bloqueo [kg] - 0.13 - 0.27
Tipo de motor en linea / Tipo D
Model
odelo LE2S16DH LE2S25DH
Carrera [mm] 30 50 75 100 30 50 75 100 125 150
Peso del producto [kg] 0.78 0.91 1.12 1.21 1.75 1.98 2.28 3.00 3.20 3.40
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.13 0.28
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Dimensiones: Modelo basico/Tipo R

Compatible con controlador en bloque

Mesa eléctrica lineal / Modelo compacto Serie LE2S DH

LE2S16RH

G x M5 x 0.8 prof. de rosca 10

30.5

5.7 (Profundidad max. de tornilo)
2.7 (Profundidad min. de tornillo)

A-A

CxM4x0.7

13 (G-1)xH
33.5 10.6
[aV)
~ ©
Q) IFIOH ©
° O]
O]
B-B @ 4H9 (*09%) prof. 4
Rango de
funcionamiento
de la mesa*!
(1] 1
JLEN I e
Final de carrera
[Origen]*3
Origen+2
[Final de carrera] E
Carrera L)
Gx@85 25.8 G-1)xH
37
8 4H9 (§°®) prof. 2. H
18 45
15.5 7
~A
\
] @ 1§
@
el e o0
N
Jany = ® o®
L - - =
Tapon para tornillo de o
accionamiento manual 15.8 (C2-1)xD

Entrada: @ 8
Forma: Distancia entre caras 3

+1 El rango por el que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las demas piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa.

*2 Posicion tras el retorno al origen

%3 [] cuando se ha modificado la direccién de retorno al origen

x4 Si los tornillos de retencién de la pieza son demasiado largos, pueden entrar en contacto con el bloque de guia, provocando un fallo de funcionamiento.
Usa tornillos con un valor de longitud entre la profundidad de rosca minima y méxima.

Dimensiones [mm]
Modelo L c D E F G H J
LE2S16RH1-30AC] 112 4 38 1023 [81.5 2 40 40
LE2S16RHI-50AC] 136.5 6 34 [130.3 | 106 2 78 78
LE2S16RH-7501] 180.5 8 36 [1743 |150 4 36 72
LE2S16RHI-10000C1 055 | 10 36 (1993 |175 5 36 |108
S

<
[

2 x M4 x 0.7 prof. de rosca 8

[
[te} Pl
I
~| o o) N
< TN < 2
@ 3,8
Lo N ] T
12.5 @
<
31
47 0.3
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Compatible con controlador en bloque

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Modelo basico/Tipo R

C xM5x0.8

LE2S25RH
o
©
&
o
[0]
kel
B 21 (G-1)xH
2 H
X 49 13.7
© B
2| o
X| 0 —
o5, [1© 3
= [ N S ——
© Al © © L
[«
® © ! .
9 P
(o] v 4
B-B @ 5H9 (+8.030) prof. 5 B 5 ﬁ 5H9 (+8.030) prof. 5
Rango de
funcionamiento
de la mesa*!
[ o
Origen*2
[Final de carrera] E
~a
=
[ —
Final de carrera
\[Origen}® |59 F 19.5
Carrera L) (2.2)
pe
40 G-1)xH . G
52
H ‘7’6 =R
73 Potndiedmée detomi)| 18 55
33 Profndidedmin.de o) 124 A .
5H9 (*5:9%) prof. 2
S ol TN 2 x M6 x 1 prof. de rosca 12
o I Gx210 1 ‘ P
|
Il
i o .
= 8] | P ) WL 3|8
B 3 N
33.5
A-A D A 17.8
N Tapon para tornillo de accionamiento manual 27 (C2-1)xD 45.8
* Entrada: @ 8 66.5 0.3

Forma: Distancia entre caras 5

@ 5H9 (*5:9%% prof. 2

#1 El rango por el que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las demds piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa.

«2 Posicion tras el retorno al origen
*3 [] cuando se ha modificado la direccién de retorno al origen
x4 Si los tornillos de retencion de la pieza son demasiado largos, pueden entrar en contacto con el bloque de guia, provocando un fallo de
funcionamiento.

Usa tornillos con un valor de longitud entre la profundidad de rosca minima y méxima.

Dimensiones [mm]
Modelo L c D E F G H J
LE2S25RH[1-30A] 144.5 4 | 48 [1335 |105 2 | 46 | 46
LE2S25RHJ-501C] 170.5 6 | 42 [159.5 |131 2 | 84 | 84
LE2S25RH-751C] 2045 | 6 | 55 [1935 |165 2 112|112
LE2S25RH-100000] 2775 | 8 | 50 [266.5 (238 4 | 56 [112
LE2S25RHI-12500] 3025 | 8 | 55 [2915 |263 4 | 59 |[118
LE2S25RH-150000] 3275 | 8 | 62 [316.5 |288 4 | 62 |[124
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Compatible con controlador en bloque

Mesa eléctrica lineal / Modelo compacto Serie LE2$ DH

Dimensiones: Modelo simétrico/Tipo L

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

LE2S16LH
=)
8
8
E J 4H9 (99 prof. 4 g
s @ 4H9 (+o.030) prof. 2 5
2 B
o
>
[Te)
x| <
ol o o) S & f
= D0 O -6—o0—o
o g | |
Y, Q
335 | 106 ~—B
‘ B-B H
Rango de 13 G-1)xH
funcionamiento
de la mesa*!
LI d
Final de carrera
[Origen]*3
Origen*?
[Final de carrera]
o 1
R
‘ 247”7 0
o
™,
Tapon para tornillo de
accionamiento manual 14 |16.5
Entrada: @ 8 Carrera L) (2.3)
Forma: Distancia entre caras 3 ‘
47 +0.3
0.030 —
5.7 (Profundidad méx. de tornillo) 0 4H9 (g™ prof.2 158 5 (€2 -1)xD 81
2.7 (Profundidad min. de tornillo) 24.5 125 A
. A <
u ) P —
= —o—® @ ® N
~ 4 N L r— v
x o
3 3 - i
(9]
x
(&) Gx085 2 x M4 x 0.7 prof. de rosca 8
15.5
18 25.8
37
+1 El rango por el que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las demas piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa.
x2 Posicion tras el retorno al origen
*3 [] cuando se ha modificado la direccién de retorno al origen
x4 Si los tornillos de retencién de la pieza son demasiado largos, pueden entrar en contacto con el bloque de guia, provocando un fallo de
funcionamiento.
Usa tornillos con un valor de longitud entre la profundidad de rosca minima y maxima.
Dimensiones [mm]
Modelo L C D E F G H J
LE2S16LHI-30AC] 112 4 38 [102.3 |81.5 2 40 40
LE2S16LHCI-50A] 136.5 6 34 [130.3 | 106 2 78 78
LE2S16LHI-75[1] 180.5 8 36 (1743 | 150 4 36 72
LE2S16LHCI-100C1C] 205.5 10 36 [199.3 | 175 o) 36 108
V. 98
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Compatible con controlador en bloque

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Modelo simétrico/Tipo L

LE2S25LH
o
«
@
1S
S J
5 @ 5H9 (*99% prof. 5 6  5H9 (2% prof. 5 .
a I~B Q
x v ¥
© =
=| o 0 '
x| 5 o 8
6lg o Il = ﬁ
= ® o © o o
Ok 5
49 13.7 ~B
H
B-B 21 (G-1)xH
Rango de
funcionamiento
de la mesa*!
1) ol
Origen*2
[Final de carrera] E
] ) I i
‘ | ::J -- Q— .k T g
Final de carrera i i
\ [Origen]*? 20 F 19.5
Carrera L) 2.2)
) . @ 5H9 ('g*) prof. 2
Tapén para tornillo  N—
de accionamiento manual 5H9 (*3:°%) prof. 2
Entrada: @ 8
Forma: Distancia entre caras 5 66.5 0.3
27 (C/2-1)xD ‘ 458
7.3 (Profundidad max. de tornillo) D . 178
3.3 (Profundidad min. de tomillo) 33.5 :
A ~
e
* Ty ek
=] _ = — [ [ [ | ©
é @ oD ,8 ¢
© Il r
) [ x>
2 3 | N
[19)
= Gxg10 So
Xl 124 5.5 A o
Ol H [ )‘\Oo? 2 x M6 x 1 prof. de rosca 12

40 G-1)xH

x1 El rango por el que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las demas piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa.
x2 Posicion tras el retorno al origen
%3 [] cuando se ha modificado la direccién de retorno al origen
x4 Sj los tornillos de retencién de la pieza son demasiado largos, pueden entrar en contacto con el bloque de guia, provocando un fallo de
funcionamiento.
Usa tornillos con un valor de longitud entre la profundidad de rosca minima y maxima.

Dimensiones [mm]
Modelo L c D E F G H J
LE2S25LH[J-30AC] 144.5 4 | 48 [1335 |105 2 | 46 | 46
LE2S25LHJ-5000] 170.5 6 | 42 [159.5 |131 2 | 84 | 84
LE2S25LHJ-75000] 2045 | 6 | 55 [193.5 |165 2 112|112
LE2S25LHI-10000C] 2775 | 8 | 50 [266.5 |238 4 | 56 [112
LE2S25LH-12500] 3025 | 8 | 55 [2915 |263 4 | 59 |[118
LE2S25LH-1500000 3275 | 8 | 62 (3165 |288 4 | 62 |[124
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Compatible con controlador en bloque

Mesa eléctrica lineal / Modelo compacto Serie LEZS DH

Dimensiones: Modelo de motor en linea/Tipo D

LE2S16DH
Montaje con soporte lateral (con 4 uds.)
- =
M~ L
o5 \ Soporte lateral
4X2XD55 40 Referencia (1 ud.): LE-D-3-2
15.5 40 +0.030
#0030 4H9 (7o ) prof. 5
=A
o = = m
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1 La mesa es inferior a la cubierta del motor. Asegurate de que no interfiera con la pieza.

%2 El rango por el que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen. Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las demas
piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa.

*3 Posicion tras el retorno al origen

x4 [] cuando se ha modificado la direccién de retorno al origen

x5 Si los tornillos de retencion de la pieza son demasiado largos, pueden entrar en contacto con el bloque de guia, provocando un fallo de funcionamiento.
Usa tornillos con un valor de longitud entre la profundidad de rosca minima y maxima.
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Compatible con controlador en bloque

Dimensiones: Modelo de motor en linea/Tipo D

LE2S25DH

Montaje con soporte lateral (con 4 uds.)
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Compatible con controlador en bloque
Mesa eléctrica lineal / Modelo compacto Serie LEZS DH

Soporte lateral (para modelo de motor en linea/Tipo D)

(————)

QE [mm]

Ref.*1 A B D E F G | Modelo aplicable

HE i 1 Qi LE-D-3-2 |60 74 8.3 5.5 25 | 40 | LE2S16DH
BB B LE-D-3-3 |81 99 (12 6.6 30 | 49 | LE2S25DH

+1 Referencia para el soporte en 1 lado
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Compatible con controlador en bloque

Mesa eléctrica lineal / Modelo de alta rigidez

Serie LE2SH[ ]

H Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Seleccion del modelo 1

Serie LE2SHCOH > p. 112

Procedimiento de seleccién ‘ Para el modelo compacto de la serie LE2S[H, consulta la pagina 85. |

Comprueba la carga
de trabajo-velocidad.

-m Verifica el tiempo de ciclo.

Comprueba el
momento admisible.

Ejemplo de seleccion

m Comprueba la carga de trabajo-velocidad. <Grafico velocidad-carga de trabajo> (pagina 104)

Selecciona un modelo en funcion de la masa de la pieza y la velocidad
consultando el gréafico velocidad-carga de trabajo.

Ejemplo de seleccién) Se puede seleccionar provisionalmente el modelo
LE2SH16[JHJ-50 basandose en el grafico mostrado a la derecha.

Verifica el tiempo de ciclo.

Es posible obtener un tiempo de ciclo aproximado usando el método 1; no
obstante, si se requiere un tiempo de ciclo mas detallado, usa el método 2.

* Aunque el método 1 permite realizar una seleccion adecuada, este célculo se basa en unas condiciones de
carga maxima. Por tanto, si se requiere una seleccion méas detallada para cada carga, usa el método 2.

Condiciones de funcionamiento

e\/elocidad: 220 [mm/s]
®Posicién de montaje: vertical
eCarrera: 50 [mm]

® Aceleracion/Deceleracion:
5000 [mm/s?]

®Masa de la pieza: 1 [kg] ®Condiciones de
montaje de la pieza:

[ Método 1: Comprobacion del grafico de tiempo de ciclo. (pagina 105) ]

.

Tiempo de ciclo:

T puede obtenerse a partir de la siguiente ecuacion.

\

T=T1+T2+T3+T4]g] |

® T1: Tiempo de aceleracion T3:
El tiempo de deceleracion se puede
obtener a partir de la siguiente ecuacion.

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

e T2: Tiempo a velocidad
constante puede obtenerse a
partir de la siguiente ecuacion.

_L-05-V-(T1+T3)
- \Y;

T2

[s]

® T4: Tiempo de establecimiento
varia en funcién de las
condiciones tales como tipos de
motor, carga y posiciéon de los
datos de paso. Por tanto, calcula
el tiempo de establecimiento en
referencia al siguiente valor.

T4 =0.15[s]

Método 2: Calculo del <Grafico velocidad-carga de trabajo> (pagina 104)
Calcula el tiempo de ciclo usando
el siguiente método de calculo.

Ejemplo de calculo)
T1 a T4 pueden calcularse como se
indica a continuacién.

T1 =V/a1 =220/5000 = 0.04 [s],

T3 = V/a2 = 220/5000 = 0.04 [s]
L-05-V-(T1+T3)

\

T2 =
v
50 -0.5-220 - (0.04 + 0.04)
220
=0.19[s]
T4 =0.15 3]

El tiempo de ciclo se puede
obtener como se indica a
continuacion.

T=T1+T2+T3+T4
=0.04 + 0.19 + 0.04 + 0.15
=0.42[s]

® Tiempo de ciclo: 0.5 s 200
LE2SH16[ IH/Vertical
||
B 2 LE2SH16[ JHK——
|
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S
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Comprueba el momento admisible. <Momento estatico admisible> (pagina 105)
<Momento dinamico admisible> (paginas 106, 107)

Comprueba que el momento que se aplica al actuador estd dentro del
rango admisible tanto para condiciones estaticas como dinamicas.

103

2 SNC

L8

m
Q)Mep

Basandonos en el resultado del calculo anterior, deberiamos seleccionar el modelo LE2SH161HJ-50.

<Grafico velocidad-carga de trabajo>

LE2SH16[JH/Momento flector
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<Momento dinamico admisible>



Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)

Compatible con controlador en bloque

Seleccién del modelo Serie LEZSH DH

* Los siguientes graficos muestran los valores cuando la fuerza de movimiento es del 100 %.
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2SH[ H

Grafico de tiempo de ciclo (guia)
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Condiciones de funcionamiento
Aceleracién/Deceleracion: 5000 mm/s?
En posicién: 0.5 mm
Momento estatico admisible
Modelo LE2SH16[1H LE2SH25(H
Carrera [mm] 50 100 50 100 150
Momento flector [N-m]
26 43 77 112 155
Momento flector lateral | [N-m]
Momento torsor [N-m] 48 146 177 152
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Momento dinamico admisible

Compatible con controlador en bloque

Seleccién del modelo Serie LEZSH DH

= Estos graficos muestran el voladizo admisible (unidad de guia) cuando el centro de gravedad de la pieza
sobresale en una direccién. Cuando selecciones el voladizo, consulta «Célculo orientativo del factor de carga» o
el Software de seleccion de modelo del actuador eléctrico para obtener una confirmacién, https://www.smc.eu
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2SH[ H

= Estos graficos muestran el voladizo admisible (unidad de guia) cuando el centro de gravedad de la pieza
sobresale en una direccién. Cuando selecciones el voladizo, consulta «Célculo orientativo del factor de carga» o

Momento dinamico admisible ¢ software de seleccion de modelo del actuador eléctrico para obtener una confirmacion, https://www.smc.eu

Aceleracion/Deceleracion 5000 mm/s2
s Direccion de vo!adlzo de carga Modelo
‘G | m: Carga de trabajo [kg]
&8 | Me: Momento admisible [N-m]
o
Q- | L :Distanciaal centro de gravedad de la carga de trabajo [mm] LE2SH16L1H LE2SH250H
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Calculo orientativo del factor de carga
1. Elige las condiciones de funcionamiento.
Modelo: LE2SHCIH Aceleracién [mm/s?]: a
Tamafo: 16/25 Carga de trabajo [kg]: m

w

. Condiciones de funcionamiento

1

. Selecciona la gréfica correspondiente en funcion del modelo, el tamafio y la posicion de montaje.
. A partir de la aceleracion y de la carga de trabajo, obtén el voladizo [mm]: Lx/Ly/Lz del gréfico.
. Calcula el factor de carga para cada direccion.

. Confirma que el total de ox, oy y oz es 1 o inferior.

Posicion de montaje: Horizontal/Inferior/Pared/Vertical ~ Posicion central de la carga de trabajo [mm]: Xc/Ye/Ze

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

oxX+oy+oz<1
Si es superior a 1, considera una reduccién de la aceleracion y de la carga de trabajo o un
cambio en la posicion central de la carga de trabajo y un cambio de serie.

Modelo: LE2SH[H 3. Lx =255 mm, Ly = 175 mm, Lz = 656 mm
Tamafho: 16 4. El factor de carga en cada direccién se puede obtener de la
Posicion de montaje: horizontal siguiente manera.
Aceleracion [mm/s2]: 5000 ox = 80/255 = 0.31
Carga de trabajo [kg]: 4.0 oy = 100/177 = 0.57
Posicion central de la carga de trabajo [mm]: Xc = 80. Yc = 100. Zc = 60 oz = 60/656 = 0.09
2. Selecciona tres graficos de la parte superior de la primera fila del 5. 0x + ay + 0z = 0.97 <1
lado izquierdo de la pagina 106.
1000 900 2000
800 750 \
1500
‘ 600
E 600 = =
E £ 450 E. 1000
- [\ (]
= 400 - -
300 [LE]—A
@——\ N 500
200 AN 150LYE=—= N
~N
0 0 0
0 2 4 6 8 0 2 4 6 8 0 2 4 6 8
Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg]
107

O
2



Compatible con controlador en bloque

Mesa eléctrica lineal / Modelo de alta rigidez

Serie LEst DH Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
Seleccion del modelo 2 ==

Procedimiento de seleccién | Para el modelo compacto de la serie LE2S[H, consulta la pagina 90.

Verifica la fuerza
requerida.

=T

Comprueba el valor de ajuste
de la fuerza de empuije.

Ejemplo de seleccion

Condiciones de (

funcionamiento eFuerza de empuje: 90 [N]

®Masa de la pieza: 1 [kg]
®\/elocidad: 100 [mm/s]

eCarrera: 100 [mm]

®Posicion de montaje: vertical hacia arriba

Verifica la fuerza requerida.

Calcula la fuerza necesaria aproximada para la operacion de empuie.
Ejemplo de seleccién) ®Fuerza de empuje: 90 [N]
®Masa de la pieza: 1 [kg]
La fuerza requerida aproximada calculada
es, por tanto, 90 + 10 = 100 [N].
Selecciona un modelo en base a la fuerza requerida
apropiada con referencia a las especificaciones (pagina 113).
Ejemplo de seleccion) Basandose en las especificaciones,
e Fuerza requerida aproximada: 100 [N]
e\/elocidad: 100 [mm/s]
Se puede seleccionar provisionalmente el
modelo LE2SH25[H.
A continuacion, calcula la fuerza requerida para una operacion de empuje.
Si la posicion de montaje es vertical hacia arriba, afiade el
peso de la mesa del actuador.
Ejemplo de seleccion) Basandose en el peso de la mesa,
®Peso de la mesa LE2SH25[H: 1.3 [kg]
La fuerza requerida calculada es, por
tanto, 100 + 13 = 113 [N].

Comprueba el valor de ajuste de la fuerza de empuje.
<Grafico Valor de ajuste de la fuerza de empuje-Fuerza> (pagina 109)

Selecciona un modelo en base a la fuerza requerida con
referencia al grafico «Valor de fuerza de empuje-Fuerza» y
confirma el valor de ajuste de la fuerza de empuije.
Ejemplo de seleccién) Basandose en el grafico mostrado a la derecha,
e Fuerza requerida: 113 [N]
Se puede seleccionar provisionalmente
el modelo LE2SH25[ HK.
El valor de ajuste de la fuerza de empuje es 40 [%].

Basandonos en el resultado del calculo anterior, deberiamos

Peso de la mesa

[kal

Carrera [mm]
Modelo
50 75 100 150
LE2SH16[H 0.4 — 0.7 —
LE2SH25[1H 0.9 — 1.3 1.7
« Si la posicién de montaje es vertical hacia arriba, afiade el peso de la mesa.
LE2SH25[ H
200 ‘ ‘
180 | | —
160 LE2SH25[ THK
140 —
Z 120 _—
g 100
g 80 ——
L 60— LE2SH25[ THJ—
40
20
0
30 40 50 60 70

Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]

seleccionar el modelo LE2SH25[1HK-100.

El procedimiento de seleccion del momento admisible es el

mismo que para el control de posicionamiento.

O

<Grafico Valor de ajuste de la fuerza de empuje-Fuerza>
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2SH[ 1H

Grafico Valor de ajuste de la fuerza de empuje-Fuerza

LE2SH16[ H LE2SH25[ H
100 200 ‘
9 180 —
80 __— 160 LE2SH25[HK
0 LE2SH16[ IHK /
7 — 140 =
Z 60 Z120 —
g g _—
s O __—— £ 100
L 40 —=— £ 80 ——
30 — — LE2SH25[1HJ —
L 60—
20 LE2SH1601HJ | 0
10 20
0 0
30 40 50 60 70 30 40 50 60 70
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%)] Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]
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Precision de la mesa

Compatible con controlador en bloque

Seleccién del modelo Serie LEZSH DH

* Estos valores son valores orientativos iniciales.

Holgura
$/ radial

0.14

o
e
N

o
._L

P

0.08

0.06 A

0.04

Paralelismo de recorrido [mm]

0.02

Carrera [mm]

0 50 100

150

O

Paralelismo de recorrido entre la cara By la cara A

Modelo LE2SH161H | LE2SH251H Tabla 1| Paralelismo entre la cara By la cara A
Paralelismo entre la cara B y la cara A [mm] Consulta la Tabla 1. Vi Carrera [mm]
Paralelismo de recorrido entre la cara B y la cara A [mm] Consulta el gréafico 1. 50 75 100 150
Perpendicularidad entre la cara C y la cara A [mm] 0.05 | 0.05 LE2SH16[H 0.05 - 0.08 -
Tolerancia de la dimension M [mm] +0.3 LE2SH25( 1H 0.06 — 0.08 0.125
Tolerancia de la dimensién W [mm] +0.2
Holgura radial [um] -10a0 | -14a0

Paralelismo de carrera:

La cantidad de deflexion en un
indicador de cuadrante cuando la
mesa recorre una carrera completa
con el cuerpo fijado sobre una
superficie base de referencia.
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2SH! |H

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Deflexién de la mesa (valor de referencia)

* Estos valores son valores orientativos iniciales.

Desplazamiento de la mesa debido al momento flector
Desplazamiento de la mesa cuando se aplican
cargas a la seccién marcada con la flecha con
la Mesa eléctrica lineal extendida.

Desplazamiento de la mesa debido al momento flector lateral
Desplazamiento de la mesa cuando se aplican
cargas a la seccién marcada con la flecha con la
Mesa eléctrica lineal extendida.

Desplazamiento de la mesa debido al momento torsor
Desplazamiento de la mesa de la seccion A cuando se aplican
cargas a la seccion F con la Mesa eléctrica lineal retraida.

F

| ‘
7 “ Lr Lr: Distancia entre el centro de la
5 mesa y el centro de gravedad
O Oo O © de la carga de trabajo
LE2SH16[H LE2SH16[H LE2SH16[H Lr = 120 mm
£ 050 T E o3 T £ 008 P
© LE2SH16[1H-100 © LE2SH1600H-100 L~ © sl e
£ 0:40 g é 2 0.06 L.
£ 0.30 A w 02 © ,/ .
/
§ P § /, LE2SH161H-50 § 0.04 — ? P
2 P _50 L 2
z 0.20 ] LE2SH16[1H-50 Y / N — £ A LE2SH160H-50
§ 0.10 ) § | E 002 2
N N N /4
8 S kS
2 0.00 2 00 2 0.00
a 50 100 150 200 a o 50 100 150 200 a 100 200 300 400
Carga [N] Carga [N] Carga [N]
LE2SH25(H LE2SH25(H LE2SH25(H Lr = 200 mm
'E 0.80 — T E 04 T T 7 'E 0.20
E LE2SH251H-150 / E LE2SH25[1H-1001 = ! ! !
2 0.60 e 2 os A4 | 2 015 LE2SH25(1H-100
E d E Ppam E
g 7 g  LE2SH25CH-150 © v
_/(LE2SH25(1H-100 L
8 040 - 3 o2 ~ 8 010 T
I L/ 9 A — e |~ E28H2501H-50
£ 020 /] — £ o1 - //4 LE2SH251H-50 2 005 s /‘r ‘ 1
S /| L —TTE2sHasH-50- S oz g — || E2SH25(1H-150/
2 0,00 I - 2 00 2 0.00 I —
8 100 200 300 400 500 & 0 100 200 300 400 500 g 0 200 400 600 800
Carga [N] Carga [N] Carga [N]
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Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Compatible con controlador en bloque

Mesa eléctrica lineal / Modelo de alta rigidez
LE2SH16, 25[ |H

Serie LE2SH

Forma de pedido *

H

Modelo basico

Modelo simétrico

C€ ek

Modelo de motor en linea

(tipo R) (tipo L) (tipo D)
0 Tamaiho 9 Posicion de montaje del motor 9 Tipo de motor
16 R Tipo basico / Tipo R Simbolo Tipo Controlador compatible
25 L Tipo simétrico / Tipo L H Encoder absoluto sin bateria XD
D Tipo de motor en linea / Tipo D (Motor paso a paso 24 VDC)
9 Paso [mm] 6 Carrera [mm)] e Opcién de motor o Opcion de cuerpo
Simbolo| LE2SH16 | LE2SH25 Canora Nota A Sin bloqueo - Sin opciones
J 10 16 Tamafio Carrera aplicable B Con bloqueo S  |Aprueba de polvo*!
K 5 8 50 a 100 16 50. 100 %1 Se han afiadido las
50 a 150 25 50. 100. 150 §iguientes piezalls
+ Para mas detalles, consulta la tabla de opciones de !nternas. casquﬂlo_,
) junta de estanqueidad
motor aplicable. )
de polea, junta de
estanqueidad final y
rascador. Para mas
informacion, consulta
. la pagina «Disefio» en
9 Montaje el manual de funciona-
9 . Tipo R ) miento.
Simbolo Montaje Tipo L Tipo D
- Sin soporte lateral [ J [ J
H | Consoporte lateral (4 uds.) — [}

Tabla de opciones de motor aplicable

Carrera
Posicion de montaje del motor | Tamafio 50 100 o mas
16 o O
5 25 O O
16 O O
D 25 O O

O
2
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2SH[ 1H

Especificaciones
Modelo LE2SH16[H LE2SH25[H
Carrera [mm] 50. 100 50. 100. 150
Carga de trabajo | Horizontal 8 5 12 P
[kg]*1*3 Vertical 2 1 4 2
5 | Fuerza de empuje [N] 30 % a 70 %*2*3 36 a84 20 a 48 81a189 50a117
® . " Horizontal 10 a 250 20 a 400 10 a 200 20 a 450
2 | Velocidad [mm/s]" = 0l 10 2 200 20 a 450 10 2 200 20 a 300
< | Velocidad de empuje [mm/s] 10220 20 10220 20
3 Aceleracion/deceleracién max. [mm/s?] 5000
2 | Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.05
-g Movimiento perdido [mm]*4 0.15 max.
8 | Paso del husillo [mm] 5 10 [ 8 [ 16
% Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?]*® 50/20
§ Tipo de actuacion Husillo trapecial + correa (tipo R/L), husillo trapecial (tipo D)
w | Tipo de guia Guia lineal (Tipo circulacién)
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 max. (sin condensacién)
Proteccion IP30
Tamaino del motor [128 [ 142
] § Modelo de motor Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
S&| Encoder Encoder absoluto sin bateria
£ Tension de alimentacion [V] 24 VDC +10 %
@ | Potencia [W]*6 *8 Potencia max. 74 [ Potencia max. 90
%%’ Tipo*® Blogueo no magnetizante
§ Fuerza de sujecion [N] . 20 10 40 20
£ 3| Potencia [W]*® 4 8
& 2| Tensién nominal [V] 24 VDC +10 %

x1 La velocidad cambia en funcion de la carga de trabajo. Consulta el «Gréfico velocidad-carga de trabajo (Guia)» en la pagina 104.

«2 La precision de la fuerza de empuije es +20 % (fondo de escala).

%3 La velocidad y la fuerza pueden variar en funcién de la longitud del cable, la carga y las condiciones de montaje. Ademas, si la longitud del cable
supera 5 m, disminuird en hasta un 10 % por cada 5 m. (A 15 m: Reducido en hasta un 20 %)

x4 Valor de referencia para corregir errores en funcionamiento reciproco

x5 Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto en direccion paralela y en angulo recto al husillo. (La prueba se realizé con el actuador en el
estado inicial.)
Resistencia a vibraciones: Supera la prueba de barrido de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba fue llevada a cabo en direccion axial y
perpendicular al tornillo de paso. (La prueba fue llevada a cabo con el actuador en el estado inicial)

%6 Indica la potencia maxima durante el funcionamiento (incluyendo el controlador)
Este valor se puede usar para seleccionar la fuente de alimentacion.

«7 Con bloqueo Unicamente

«8 Para un actuador con bloqueo, afiade la energia para el bloqueo.

Peso
Modelo Modelo basico/Tipo R, Modelo simétrico/Tipo L Tipo de motor en linea / Tipo D
LE2SH16H LE2SH25FH LE2SH16DH LE2SH25DH
Carrera [mm)] 50 100 50 100 150 50 100 50 100 150
Peso del producto [kg] 1.14 1.58 2.41 3.15 3.47 1.26 1.71 2.43 3.23 4.19
Peso adicional con bloqueo [kg] - 0.11 0.34 0.11 0.35
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Compatible con controlador en bloque

Mesa eléctrica lineal / Modelo de alta rigidez Serie LEZSH DH

Dimensiones: Modelo basico/Tipo R
LE2SH16RH

N

©

3

<l

(]

©

kS

s 18 G-1)xF

= 355 9

©

=, [t}

|G _.kc o

°\8_ [FOf °
T
J

A-A

Rango de funcionamiento

de la mesa*!
L il
Origen*2 8 K
[Final de carrera]
" Final d carrera i ﬁ/»:r-— E
inal de carrera ®
[Origen]*3 = —
13 N |165
Carrera M) (2.3)

51552 prot. 5

Gx©@10.5

@5 5% prof. 5

18

5.5
|22

3 x M5 x 0.8 prof. de rosca 8

[ 1 Te]
[SU

2

2 Yo}
& N
19 (D/2-1)xC 35 0.3
Tapdn para tornillo de accionamiento manual 51 103
Entrada: @ 8
Forma: Distancia entre caras 3
[mm]
Modelo C D F G J K M N

LE2SH16RH-50AC] 40 6 45 2 45 | 116.5 | 135.5| 106

LE2SH16RH-10000C] 44 8 44 4 88 | 191.5|210.5 | 181

+1 El rango por el que se pueden mover los dedos cuando vuelve al origen.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las demas piezas o con los
accesorios colocados alrededor de la mesa.

«2 Posicion tras el retorno al origen

%3 [] cuando se ha modificado la direccién de retorno al origen

+4 Si los tornillos de retencion de la pieza son demasiado largos, pueden entrar en contacto con el
blogue de guia, provocando un fallo de funcionamiento.
Usa tornillos con una longitud igual o inferior a la longitud de la rosca.
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2SH[ H

Dimensiones: Modelo basico/Tipo R
LE2SH25RH

24.5 (G-1)xF

G x M8 x 1.25 prof. de rosca 16

6.8

o¥]

N/
g1

@37),

[00
56

@ 5H9 ("3 prof. 5 J

0.030
Rango de funcionamiento 5H9 ('g™) prof. 5
de la mesa*!

(1]
10 K

Origen+2
[Final de carrera]
=]

D x M6 x 1

w4

Final de carrera
[Origen]*3

54 B-B 16.5 N 19.5
Carrera M) (2.2)
5 6 093 prof. 6 40 G-1)xF 215
18 F 16.5
@ 6 +9% prof. 6 7
X0 4001 M- 0 6.5
24
|-B 3 x M6 x 1 prof. de rosca 10
loa[ TN,
,_ © RY @Qh B B, ~ I <| —
™ A\ & & @ <| ©
B S === 9
335 3 c B 8 |05 9
Tapén para tornillo de 25 D/2-1)xC 70 +0.3
accionamiento manual GxgQ12 ( )
Entrada: @ 8

Forma: Distancia entre caras 5

[mm]
J K M N
80 | 143 | 168 | 132

Modelo C D F
LE2SH25RHO-500000 75 4 80
LE2SH25RH-100000 48 8 44 88 207 232 196
LE2SH25RH-15000 65 8 66 132 | 285 | 310 | 274

+1 El rango por el que se pueden mover los dedos cuando vuelve al origen.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las demas piezas o con los
accesorios colocados alrededor de la mesa.

*2 Posicion tras el retorno al origen

%3 [] cuando se ha modificado la direccion de retorno al origen

«4 Sj los tornillos de retencién de la pieza son demasiado largos, pueden entrar en contacto con el
bloque de guia, provocando un fallo de funcionamiento.
Usa tornillos con una longitud igual o inferior a la longitud de la rosca.
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Dimensiones: Modelo simétrico/Tipo L

Compatible con controlador en bloque

Mesa eléctrica lineal / Modelo de alta rigidez Serie LEZSH DH

LE2SH16LH

D xM5x0.8

N
[0
2
o
[0}
©
ks @ 4H9 (*g°%) prof. 4 J 4H9 (75%%) prof. 4
e 5
- A
x
© 13
S| m 0 )
x| 0 o o
IR E < A
©@F 3 i
35.5 |9 F—AF
A-A
|18 (G-1)xF
Rango de funcionamiento
de la mesa*!
[N l
6.5 Origen*2 8 K
) [Final de carrera]
ick JBIN -
[ I [ %
Final de carrera
~._[Origen]*3
[Origen] 13 N 165
B-B Carrera (M) (2.3)
b
51001 Proft.5 49 D/2-1)xC 51 08
c 35 |03
24.5 B ‘li\‘?
A1 )
Ll vz < \ ® & @ ol o ©
P N ¢ Iy o SRR
2 ‘ 3 x M5 x 0.8 prof. de rosca 8
N
15.5 6 |~B 1155
@5 :gg? pI’Of. 5 F’ﬁ‘V 13
Gx910.5 30 G -1)xF 17.5
18
37
Tapon para tornillo de accionamiento manual
Entrada: @ 8
Forma: Distancia entre caras 3
[mm]
Modelo C|ID|F|G| J K M N
LE2SH16LHO-50AC] 40| 6 |45| 2 | 45 | 116.5 | 1355 | 106
LE2SH16LH(1-100C1C1 |44 | 8 [44| 4 | 88 | 191.5 | 210.5 | 181

x1 El rango por el que se pueden mover los dedos cuando vuelve al origen.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las demas piezas

o con los accesorios colocados alrededor de la mesa.

%2 Posicion tras el retorno al origen
*3 [] cuando se ha modificado la direccion de retorno al origen
«4 Sj los tornillos de retencién de la pieza son demasiado largos, pueden entrar en contacto

con el bloque de guia, provocando un fallo de funcionamiento.

Usa tornillos con una longitud igual o inferior a la longitud de la rosca.

2 SNC
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2SH[ 1H

Dimensiones: Modelo simétrico/Tipo L

LE2SH25LH

J +0.030
5HQ (*3%%0) prof. 5
© @ 5H9 (*3:9%9) prof. 5 5
o A
x '/
2« _ i f
X| © — (o)
Ol s (o) ? Q © |
- i © o 0
©)E] 8
16 A
505 | | 115 F
A-A 24.5 (G-1)xF
Rango de
funcionamiento
de la mesa*!
[ <
10 K
8 Origen*2
w4 [Final de carrera]
-
T i@al :
k e
- S . 8
— Final de carrera
3 [Origen]*3
= 16.5 N 19.5
al¥ B-B Carrera (M) (2.2)
acvionsminty mana 7000
+0.03 —
Entrada: @ 8 6 139 prof. 6 25 S D2-1)xC 48 | 05
Forma: Distancia entre caras 5 33.5 o6 13;3? prof. 6 B 3
Tag - ®
A & > 7.}
- 8 a ' o135
. : 8
© i
- =) 3 x M6 x 1 prof. de rosca 10
=B
24 Gx012 ; o 6.5
18 S 16.5
52 F 21.5
40 G-1)xF %eso Ss o
N
[mm]
Modelo CIDIFIG|J | K| M| N
LE2SH25LHO-50000] 75| 4 (80| 2 80 | 143 | 168 | 132
LE2SH25LH-100C0C1 [48| 8 [44| 4 | 88| 207 | 232 | 196
LE2SH25LH(-15001 [65| 8 |66 | 4 | 132 | 285 | 310 | 274

117

x1 El rango por el que se pueden mover los dedos cuando vuelve al origen.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las demas piezas o con

los accesorios colocados alrededor de la mesa.
*2 Posicion tras el retorno al origen
*3 [] cuando se ha modificado la direccion de retorno al origen

«4 Sj los tornillos de retencién de la pieza son demasiado largos, pueden entrar en contacto con
el blogue de guia, provocando un fallo de funcionamiento.
Usa tornillos con una longitud igual o inferior a la longitud de la rosca.
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Dimensiones: Modelo de motor en linea/Tipo D

Compatible con controlador en bloque

Mesa eléctrica lineal / Modelo de alta rigidez Serie LEZSH DH

LE2SH16DH
Montaje con soporte lateral (con 4 uds.)
= ¢ ®|
(3 3 3
<| © o an
N~ © A% v |
® ® ®
EX|
25 Soporte lateral
‘ 4x2xB55 :‘; Referencia (1 ud.): LE-D-3-2
o
© I
e
[0}
©
5 15.5 45
2z 0000 5 4H (T prot.5
g Q 4H9§ 0 ) prof. 5
= © Tﬁ A
x [«
[0] g J NS © = % T = _ JE_—E@
Y I
i 2 x M6 x 1 prof. de rosca 12 ~A
255|153 + Montaje sobre la cara 9 F J
A-A superior no disponible
Rango de funcionamiento
de la mesa*!
LI et
9 E
Origen*2
[Final de carrera]
‘ = - L
B - | ™
! [T)
Final de carrera ©.1) 58 -
\ [Origen]*3 -
11.5 K Sin blogueo: 98 =250
Carrera L) (Con blogueo: 149.5)
51887 prot.5
+0.03
65 @5 001 _prof. 5 6 . 2x M5 x 0.8 prof. de rosca 8 17
*4 |=-C
ol ‘ 5 5
@7 B e He—0 10 3
20 Sae
3 c-C 41.5 © B c
% a
wn —_
2 20| (D2-1)xB
x
=]k
[mm]
Modelo L B D E F J K
LE2SH16DHI-50AC1C] 231.5
40 6 116.5 65 39.5 122
LE2SH16DH1-50B1C] 283
LE2SH16DHCI-100ACIC]  [300.5
44 8 191.5 85 88.5 191
LE2SH16DHCI-100BC] 352

#1

#2
#3
=4

El rango por el que se pueden mover los dedos cuando vuelve al origen.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las demas piezas o
con los accesorios colocados alrededor de la mesa.
Posicion tras el retorno al origen
[] cuando se ha modificado la direccién de retorno al origen
Si los tornillos de retencion de la pieza son demasiado largos, pueden entrar en contacto con
el bloque de guia, provocando un fallo de funcionamiento.
Usa tornillos con una longitud igual o inferior a la longitud de la rosca.

O

SVC

=)

29
45

37

0.3

46 403
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2SH[ JH

Dimensiones: Modelo de motor en linea/Tipo D

LE2SH25DH

Montaje con soporte lateral (con 4 uds.)
——re—=°| [e e
() @
| - &
| 0 A% RN
) )
p; ‘9 hY 6‘ -
© : 30 Soporte lateral 12 ;
g 4x2xD6.6 4 Referencia (1 ud.): LE-D-3-2
o
() ! '
IS
a 22 60
0
< @ 5Ho9 [+Oo.oso] orof. 5 | 5H9 (+Oo.oso) prof. 5
x
A
2 ‘ I
x| 2 | ? = N #
°ls] HOEL| ® 2 - e -
= = = * *
2 x M8 x 1.25 prof. de rosca 16
395]| 83 Montaje sobre la cara superior J A
A-A no disponible
12 F (G2 -1)xd
Rango de funcionamiento
de la mesa*!
m» - -t <1
14 E
Origen*2
[Final de carrera] ™
©
1 ’ |————+1 ’_Fl-u_ —F
—
Final de carrera ]
2.2
\ [Origen]3 (22) o8
16.5 K Sin bloqueo: 103 =250
Carrera L) (Con bloqueo: 148)
6 1005 Prof. 6
@ 6 1003 Prof. 6 2 x M6 x 1 prof. de rosca 14
7 c \23.5
- PO
% [te) B l-C
() o
= @ 29 (D/2-1)xB 65 03
x
(a]
[mm]
Modelo L B D E F G J K
LE2SH25DH-50ACC] 264
75 4 143 84 40.5 144.5
LE2SH25DH-50B1] 309 4
LE2SH25DHI-100ACC] 326
48 207 |98.5 88 206.5
LE2SH25DH-100BC] 371 8
LE2SH25DH-150ACC 404
65 285 [126.5 6 69 284.5
LE2SH25DH-150BO0C] 449

x1 El rango por el que se pueden mover los dedos cuando vuelve al origen.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las demés piezas o con los
accesorios colocados alrededor de la mesa.

*2 Posicion tras el retorno al origen

%3 [] cuando se ha modificado la direccion de retorno al origen

x4 Sj los tornillos de retencion de la pieza son demasiado largos, pueden entrar en contacto con el
bloque de guia, provocando un fallo de funcionamiento.
Usa tornillos con una longitud igual o inferior a la longitud de la rosca.
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Compatible con controlador en bloque

Mesa eléctrica lineal / Modelo de alta rigidez Serie LEZSH DH

Soporte lateral (para modelo de motor en linea/Tipo D)

f )

OE [mm]
Ref.*1 A B D E F G | Modelo aplicable
[1] [‘] [ J i Qt LE-D-3-2| 60 74 18.3 5.5 25 40 |LE2SH16DH
LE-D-3-3| 81 99 |12 [6.6 30 | 49 [LE2SH25DH
F A x1 Referencia para el soporte en 1 lado
G B

svC 120
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Actuadores eléctricos

Mesa giratoria

Serie LE2R[ 1H p. 123

f
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

SMC 122
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Compatible con controlador en bloque

Mesa giratoria

serie LE2RCIH

Seleccion del modelo

Procedimiento de seleccién

Condiciones de
funcionamiento

Angulo de giro 6: 180°

Mesa eléctrica giratoria: LE2RB502HJ
Posicién de montaje: Horizontal
Tipo de carga: Carga de inercia Ta

Configuracion de la carga: 150 mm x 80 mm
(placa rectangular)

Aceleracion angular/
deceleracién angular @: 1000°/s?
Velocidad angular o: 420°/s
Masa de la carga m: 6.0 kg

Distancia entre el eje y el centro
de gravedad H: 40 mm

m Momento de inercia—Aceleracién/deceleraciéon angular

@ Calculo del momento de inercia

@ Momento de inercia: comprueba la
aceleracion/deceleracién angular.
Selecciona un modelo en base al
momento de inercia y a la aceleracion
y deceleracion angular en referencia a
la gréfica "Momento de inercia vs.
Aceleracion/deceleraciéon angular".

I=mx(a?+b?)/12 + m x H?

Ejemplo de seleccion

I = 6.0 x (0.152 + 0.089)/12 + 6.0 x 0.042

= 0.0241 kg-m?

LE2R50
— 0.14
T M T H,
o 0.12p LE2R[150CHK 55
= Par elevado ™
= 041 >
kS ‘ ‘ B8
S o008 s
£ LE2R[I50C1HJ *,
% 0.06 Basico
e
g 0.04 ~J
é o.o2 — =TT O
0
100 1000
Aceleracion/deceleracion angular: o [°/s?]

Par necesario

@ Tipo de carga
e Carga estatica: Ts
e Carga de resistencia: Tf
e Carga de inercia: Ta

(@ Comprueba el par efectivo.
Confirma si es posible controlar la
velocidad basandose en el par
efectivo correspondiente a la
velocidad angular conforme a la
grafica "Par efectivo vs. Velocidad
angular.

Par efectivo 2 Ts
Par efectivo 2Tf x 1.5
Par efectivo 2Tax 1.5

Ejemplo de seleccion

Carga de inercia: Ta
Tax1.5=1x®x21/360x 1.5

=0.0241 x 1000 x 0.0175x 1.5

=0.63 N-m

LE2R50

16

vl LT
T LE2RCI50CHK
o 12 v+ Par elevado
Z '
[ 10—
SR 1= N
5 N
o 6
3 N
& 4 3 LE2RCIS0CHY +——
o 5 TSR] | | Basico| | |

O 1T \d [

0 200 400 600 800
Velocidad angular: o [*/s?]

Carga admisible

@ Comprueba la carga admisible
e Carga radial
e Carga axial
e Momento

Carga axial admisible 2m x 9.8
Momento admisible Z2m x 9.8 x H

Ejemplo de seleccion

e Carga axial

6.0 x 9.8 = 58.8 N < Carga admisible OK
e Momento admisible

6.0 x 9.8 x 0.04

= 2.352 N-m < Momento admisible OK

RERWE Tiempo de giro

@ Calculo del tiempo de ciclo (tiempo de giro)

to[/s]

o1
7/

Velocidad: o [*/s?]

2\

N

T1 T2

Tiempo [s]

T3 |T4

8: Angulo de giro []

o : Velocidad angular [*/s]
®1: Aceleracién angular [°/s7]
2 : Deceleracion angular [/s?]

T1: Tiempo de aceleracion[s] - Tiempo hasta que se alcanza la velocidad de ajuste
T2 Tiempo a velocidad constante [s] - Tiempo hasta que el actuador funciona a velocidad constante
T3: Tiempo de deceleracion [s] - Tiempo desde el inicio del funcionamiento a velocidad constante hasta la parada
T4: Tiempo de estabilizacion [s] - Tiempo hasta que se completa el posicionamiento

Tiempo de aceleracion angular T1 =w/ol
Tiempo de deceleracion angular T3 = /02
Tiempo a velocidad constante T2 ={0-05x0x (T + T30

Tiempo de fijacion T4
Tiempo de ciclo T

Ejemplo de seleccion

¢ Tiempo de aceleracion angular T1 = 420/1000 = 0.42 s
e Tiempo de deceleracion angular T3 =420/1000 = 0.42 s
* Tiempo a velocidad constante
T2 = {180 - 0.5 x 420 x (0.42 + 0.42)}/420
=0.009 s
* Tiempo de ciclo

=0.2[s]
=T1+T2+T3+T4

T=T1+T2+T3+T4
=0.42 + 0.009 + 0.42 + 0.2
=1.049 [s]
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Formulas para el momento de inercia (Calculo del

Seleccion del modelo Serie LE2R DH

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

momento de inercia 1) 1: Momento de inercia [kg:m2] m: Masa de carga [kg]

1. Barra fina 2. Barrafina
Posicion del eje de giro: Posicién del eje de giro:
desplazado del centro de pasa a través del centro de
gravedad del paralelepipedo gravedad de la barra.
a a =m.2
3 [=m-35
= ~N
=1
| > T/ |
L\ | /J
<1~
5. Placa rectangular fina 6. Forma cilind

(cuboide)
Posicion del eje de giro: Pasa por el centro de
gravedad de la placa y perpendicular a la placa.

. . . . eje central
(Esto mismo se aplica a los cuboides mas gruesos).

¢

2
I=mi- aT1+ mz-a + K

« s (Ej.) Consulta 7 cuando la forma de
[>T m: sea esférica.
L J

\\l// K=m2-—25r2

Tipo de carga

(incluido un disco fino)
Posicién del eje de giro:

10. Transmisién de engranajes

4. Placa rectangular fina
(cuboide)
Posicién del eje de giro: perpendicular
ala placa y pasa por un extremo.
(Esto mismo se aplica a los cuboides mas gruesos).

3. Placa rectangular fina
(cuboide)

Posicién del eje de giro: Pasa por el
centro de gravedad de una placa.

al

b
—m.a az —m,. dat+b?
I=m 12 IT=m 12
U, ~ +m,. dad+ b’
e KOS > 12
L | J [
SoL-T SR
rica el
i . .
7. Esfera 8. Disco fino
Posicion del eje de giro: (montado verticalmente)
Diametro Posicién del eje de giro:
¢ Diametro
I=m'§ [:m.% I=m'%
~
N
' > - ‘ e ~N
L] « &5y
~ N * _ - ’ ~ \r - ‘
L\ [ J
-

(& Nimero de dientes = a

1. Calcula el momento de inercia Is para el
giro del eje (B).

2. A continuacién, sustituye el momento de

inercia Is alrededor del eje (A) por Ia,

1)2 s

L= (-2

Tipo de carga

Carga estatica: Ts

Carga de resistencia: Tf

Carga de inercia: Ta

Sélo es necesaria la fuerza de presion (por ejemplo, para amarre).

La fuerza de gravedad o de rozamiento se aplica en la direccién de giro.

Gira la carga con inercia.

Cuando se aplica la gravedad. Cuando se aplica la fuerza

El centro de giro y el centro de El eje de giro es vertical
gravedad de la carga son concéntricos.  (hacia arriba y hacia abajo)
<
I
L} !

de friccién.
L3
z
2

m:

g
L:

hasta la posicién de amarre [m]

[TRE

Ts=F-L La fuerza de gravedad se
" aplica en la direccion de giro.
Ts: Carga estatica [N-m] Tr=m-gL
F : Fuerza de amarre [N] . )
L : Distancia desde centro de giro Tf: Carga de resistencia [N-m]

Peso de la carga [kq]

: Aceleracion gravitacional 9 .8 [m/s?]

Distancia entre el centro de giro al punto en el que
se aplica la gravedad o la fuerza de friccién [m]
Coeficiente de friccion

Ta=1-0-2 /360
(Ta=1-¢-0.0175)

La fuerza de rozamiento se
aplica en la direccion de giro.

Tf=p-m-g-L
u-m-g Ta: Carga de inercia [N-m]

I : Momento de inercia [kg-m?]
® : Aceleracion/deceleracion angular [°/s?]
o : Velocidad angular [°/s]

Par necesario: T=Ts

Par necesario: T = Tf x 1.5%1

Par necesario: T = Ta x 1.5%1

e Carga de resistencia: Cuando la fuerza de friccion o la
gravedad se aplican en la direccion de giro.

Ej. 1) El eje de giro es horizontal (lateral) y el centro de giro
y el centro de gravedad de la carga son concéntricos.
La carga se mueve deslizandose por el suelo.

« El par requerido es igual al total de la carga de
resistencia y la carga de inercia. T = (Tf + Ta) x 1.5

. 2)

* Sin carga de resistencia: No se aplican ni la fuerza de friccion ni la gravedad en la direccion de giro.
Ej. 1) El eje de giro es vertical (arriba y abajo).
Ej. 2) El eje de giro es horizontal (lateral) y el centro de giro y el centro de
gravedad de la carga son concéntricos.
El par necesario corresponde Unicamente a la carga de inercia.

T=Tax15
x1 Con el fin de regular la velocidad, es necesario un margen para Tf y Ta.
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2R[ 1H

Momento de inercia—Aceleracion/deceleracion angular (guia)

Par efectivo—Velocidad angular (guia)

LE2R30 LE2R30
0.04 3.0
— 0.035
& LE2RCIB0LIHK 2.5 ~31— LE2ROIB0CIHK
_:2 0.03 Par elevada z \\\F:ar elevado
P > 20 AN
3 0.025 Z
< [ Mo
[} P T~ ~
= o002 2 15 .
° S ™~
° 2 I~  LE2R[CI30[H.
2 0015 o | Basico
g LE2RCI30L1HJ g 10 ~
S 0.01 Basico
E .
0.5
0.005
0 0.0
100 1000 0 200 400 600 800
Aceleracion/deceleracion angular: o [°/s?] Velocidad angular: & [°/s?]
LE2R50 LE2R50
0.14 16
0.12 L LE2RCI500IHK 14
& Par elevado AN
£ , 10 LD LE2RI5000HK
2 o1 S = [\ | Parelevado
= Y = \
< S — 10
S o.08 = '
g N 2 8 _\\\ B
© 5] A
8 006 3 Ny
] > 6 \\
04| LE2RCI50IHJ & N\
S Basico I~ 4 N
= Y | LE2RO50CHJ
0.02 2 [ Bésico
Ny L
0 0
100 1000 0 200 400 600 800
Aceleracion/deceleracion angular: o [°/s?] Velocidad angular: o [°/s?]
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Seleccion del modelo Serie LE2R DH

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Carga admisible

ol Jo
R e e e )

Carga radial admisible [N] Catgalaxiglacmis biol Y
Tamafio @) (b)
Modelo basico | Modelo de gran precision [Modelo basico plcdelots Modelo basico | Modelo de gran precision| Modelo basico | Modelo de gran precision

Momento admisible [N-m]

gran precision
30 196 233 197 363 398 5.3 6.4
50 314 378 296 398 517 9.7 12.0

Desplazamiento de la mesa (Valor de referencia)

» Desplazamiento en el punto A cuando 100
se aplica una carga en el punto A, que 2§ Caroa
esta a 100 mm del centro de giro. | - S
e .
é
&
LE2R[130 LE2R[150
7 | Q /
T\ Z S
300 G &/
S5 &
— ¥ —
£ 250 ,50§/ E 200 &\/
o Q@/ ° & /
£ LA £ &/
(5] Y 24 o 024
g 200 == £ 150 A
I S /
3 , 3 7
;g 150 Z § 120 ] ——
1538 7 SR ———T1— ” d \Io de alta prec‘\s'\én)
T T C\SIOTY) \Moae
\ta pre 50
Ode\o de & ZRH L —
:\_EZRHMAF,‘E/ i \-F—/{, !
0 10 20 30 40 50 60 70 0 20 40 60 80 100 120
Carga [N] Carga [N]
Precision de deflexion: desplazamiento con rotaciéon de 180° (guia)
Deflexion en la parte
superior de la mesa
Deflexion en la
; superficie externa [mm]
{ de la mesa -
Parte medida LE2RB (Modelo bésico)|LE2RH (Modelo de alta precision)
Deflexion en la parte superior de la mesa 0.1 0.03
d Deflexion en la superficie externa de la mesa 0.1 0.03
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Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Compatible con controlador en bloque

Mesa giratoria

Serie LE2R

H

LE2R30, 50

Forma de pedido

LE2R

H

H(30
° o

2 HK
006

2
o

0 Precision de la mesa e Direccién de entrada del cable del motor @ Tipo de motor
B |Modelo basico Derecho Simbolo Tipo Controlador compatible
Modelo de gran Encoder absoluto sin bateria
H o
précision 2 i (Motor paso a paso 24 VDC) JXD1
9 Tamaiio
30 —— 6 Par max. de giro [N-m]
50 zquierdo Simbolo] __ Tipo LE2R30 LE2R50
3 K Par elevado 2.5 13.9
@ J Basico 1.7 8.7
e Angulo de giro []
Simbolo LE2R30 [ LE2R50
2 Tope externo: 180
3 Tope externo: 90
4 320
127
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Mesa giratoria Serie LE2R|:|H

Encoder absoluto batteryless (Motor paso a paso 24 VDC)

Especificaciones
Modelo LE2RCI30K | LE2RCI30J | LE2RCI50K | LE2RCI50J
Angulo de giro [°] 320
Paso [°] 8 12 7.5 12
Par max. de giro [N-m] 2.5 1.7 13.9 8.7
Par de LE2R30: 40 a 60 % [N-m]*1 *3
empuje LE2R50: 40 a 50 % [N-m]*1 3 1.7a25 | 11a17 | 56a69 | 35a43
Momento méx. de inercia [kg-m?]*2 *3 0.035 0.015 0.13 0.05
Velocidad angular [°/s]*2 *3 202400 | 302600 | 20 2400 | 30a 600
. | Velocidad de empuje [°/s] 20 30 20 30
O | Aceleracion/deceleracion angular max. [°/
= ’ 3000
S |s?*2
s Modelo basico 0.2
< | Contragolpe [°] Modelo de +0.1
° gran precision -
4 Modelo basico| +0.05
[}
§ Repetitividad de posicionamiento [°] Modglgdegran 40.03
8 precision
o Modelo bésico 0.3 max.
£ | Movimiento perdido [°]*4 Modelo de .
g:_ gran precision 0.2 max.
a2 Resistencia a impactos/vibraciones [m/s2]*5 150/30
Tipo de actuacién Engranaje helicoidal especial + accionamiento por correa
L sion de la f g . LEDR30: 425 % Frecuencia max. de trabajo [c.p.m.] 60
#1 La precision de la fuerza de empuje es 1425 % i
(fondo de escala), LE2R50: £20 % (fondo de escala). :ango :e Lemp?;a:{u;a de :)ra.baloo [Hcél Z .5 a 40d —
x2 La aceleracion angular, la deceleracion angular y la velocidad angular ango _? umedad de trabajo [% 1 90 méax. (sin condensacion)
pueden fluctuar debido a variaciones en el momento de inercia. Proteccion 1P20
Consulta los gréficos «<Momento de inercia—Aceleracién/ Modelo basico 1.1 2.1
deceleracién angular» y «Par efectivo—Velocidad angular» Peso [kg] Modelo de
en la pagina 125 para confirmacién. gran precision 1.2 2.3
«3 La velocidad y la fuerza pueden variar en funcién de la longitud -9/
del cable, la carga y las condiciones de montaje. Ademas, si la . ) brazo (1 ud.) 180
longitud del cable supera 5 m, disminuira en hastaun 10 % por | 2 | Angulo de giro [°] 3/
cada 5 m. (A 15 m: Reducido en hasta un 20 %) E brazo (2 uds) 90
#4 Un vlalor dt_a referen9|a para corregir errores en g Repetitividad en el final [°}/
funcionamiento reciproco @ | con tope externo +0.01
x5 Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto en g— P - S
direccion paralela y en angulo recto al husillo. (La pruebafue | < | Rango de ajuste del tope externo [°] 12
llevada a cabo con el actuador en el estado inicial) g .2/ Modelo bésico 1.2 2.4
Resistencia a vibraciones: Supera prueba de barrido de o b (1 ud) Modelo de 14 5
frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba fue llevada a cabo % Peso razo 1 uc. gran precision y 6
en direccion axial y perpendicular al tornillo de paso. (La O | [kd] 3/ Modelo basico! 1.2 25
prueba fue llevada a cabo con el actuador en el estado inicial) = - Modelo de
%6 Indica la potencia méx. durante el funcionamiento brazo (2 uds.) gran precision 1.4 2.7
(incluyendo el controlador) 2 [T Ao del T o8 42
Este valor se puede usar para seleccionar la fuente de 2 amano del motor : .
alimentacion. 2 § Modelo de motor Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
& E| Encoder Encoder absoluto sin bateria
g,_% Tension de alimentacion [V] 24 VDC £10 %
& | Potencia [W]*® Potencia max. 58 | Potencia max. 52
Rango del angulo de giro de la mesa
Rango del angulo de giro: 320° Rango del angulo de giro: 180° Rango del angulo de giro: 90°
Marca de
origen el e Rango de ajuste ~ Rango de ajuste del Rango de ajuste  Rango de ajuste del
Mf’”ca de (Posicion final de retorno l origen)® del perno de ajuste  pemo de ajuste del perno de ajuste perno de ajuste
origen Orifiio del
asador de ° | |
" o N OMLILINE %
Posicion final = RO -
deretomo al oo [
origen H
S,
S
o
Posicion final de retorno (Posicion final de retorno Posicion final de (Posicion final de
al origen*? al origen)*2 *3 retorno al origen*2 retorno al origen)*2 *3

. * Las imagenes muestran la posicién de origen de cada actuador.
«1 El rango por el que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.

Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las demés piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa.
%2 Posicion tras el retorno al origen La posicion varia dependiendo de si hay un tope externo.
%3 [] cuando se ha modificado la direccién de retorno al origen
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Compatible con controlador en bloque

Serie LE2RI 1H

Encoder absoluto batteryless (Motor paso a paso 24 VOC)

Dimensiones

LE2RJ30JH-4 (Angulo de giro: 320°)

~ 250 (Direccién de entrada del cable

del motor: derecha)

~ 250 (Direccion de entrada del cable 7 "xix—: |
del motor: izquierda) ( ©
T w0
N
n
©
@ 64h8 (§0ue) 3
638 (Soue) 5|3
2% 311 _r /Q 32H8 (9%%%) é ‘g, ;I:\)rnli)llo (ljedac?onamiento manual
o |8 mbos lados
asante
2x068] / [0 17 asante) © Marca de origen o |
3 = ¥ o I
i (2]
‘ ‘ ‘ =) =)
© i L E\IDr ‘ b ~
LEle | | @ 22H8 (*29%) 88.2 N
58 2 x M8 x 1.25 102
c @
53 24 107 24
=
o o
Dimensiones [mm] o)
Modelo H1 | H2
LE2RB30 | 13 4.5 -
LE2RH30 | 22 | 13.5 Q
, 6 x M5 x 0.8 x 8/
LE2RC30JH-2 (Angulo de giro: 180°) 250 (ieccion de enrada de ab
i . ~ ireccion de entrada del cable
LE2RI30JH-3 (Angulo de giro: 900) del motor: derecha)
~ 250 (Direccion de entrada del cable = 7 ~xi—: o {
del motor: izquierda) ( ™
\ 0
= %
© —] g
8 T2l 3
@ 64h8 (6°%) =
 63H8 (0°) =
2x011 < @ 32H8 (*3°%9) g Tornillo de accionamiento manual
2x06.8 /@ 17 (pasante) G » (Ambos lados) 0| @ o
to) a I o g S| | ol ¥ I
© Vi () 1 Q_. ©©
! ‘ = o
2 12 , B E ¢
©
ssle | ] @22H8 (3% & 88.2 8
2% 2x M8 x1.25 102
237
) 2.4 107 2.4
oS 127 %
2 x M6 x 1.0 (Perno de ajuste) & T,
Z
oy 55 o, 2 49 14.5
. w0
3 (< .
£ | j c
3¢ :
Dimensiones [mm] 58| 15 SN =
4 70
Modelo [ H1 [ H2 [ H3 2l 2 E R,
SRR %5 ~%y, %l
LE2RB30 | 13 451125 o 0 "o
LE2RH30 | 22 | 135|215 ©
6xM5x0.8x8 22
+ No aplicable a la especificacion de 180° (LE2RI30IHI-2) 27
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Mesa giratoria Serie LE2R DH

Encoder absoluto batteryless (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones
LE2RC50CH -4 (Angulo de giro: 3200) ~ 250 (Direccion de entrada del cable del motor: derecha)
~ 250 (Direccion de entrada del cable Lol Ti=r= ‘
del motor: izquierda) ( 8
o] e
T
s
.58 2|30
"
3 = -g _G 76h8 (—8 0452
'§7 E 2 2x014 @ 74h8 (9 046) Tornillo de accionamiento manual
T
e 2 2 2x@85 / @ 35H8 (:2°%) (Ambos lados)
S xS @ 20 (pasante) Marcadeorigen o o T
s v re} ol TyvE
B 2| © =) e
838 = p ' 'é \
o o i == o
5 = &l [T | i
— rm_[ ; L @ 26H8 (+g.033)
114.2 N
2xM10x 1.5 133 o
3 127 3
- - m\‘b\ o
Dimensiones [mm] o) %%
Modelo H1 | H2 & 558,
& ok 57 \O 5
LE2RB50 | 16 5.5 . M<—>‘
LE2RH50 | 26 | 155 ¥ S D
%)
o) o =3
v ©
S ®
> —
9 N~—" Ss
% 6xM6x1x10
LE2R[J50]HJ-2 (Angulo de giro: 180°) % -
LE2RI500JHO-3 (AnQUIo de girO: 900) ~ 250 (Direccion de entrada del cable del motor: derecha)
~ 250 (Direccion de entrada del cable oo~ -3 =% ‘
del motor: izquierda) ( u";
- O ;
S| = i g
FRT 8
% = [ [ ©
58 T 20 T |
ﬁ Q 76h8 (5 oae) z?,
¢|  ©74n8 (5o 5
S .2 2x@14 J O 35H8 (+00% 3§
58 7 (o) 3 ® o Tornillo de accionamiento manual ' w1
55| g 2X9285 /Q 20 (pasante) & I~ (Ambos lados) oI IT|T
b 3| L 0
oY 1O ) 15
N = 4
[amge) . «
Yo}
b HH =
1 @ 26H8 (3°%)
2xM10x1.5
3 127 3
2xM8x1.25 152
(Perno de ajuste)
© 6 v
5 S
- - «©
Dimensiones [mm] 228y ©
=] 4
Modelo | H1 | H2 | H3 53 g
LE2RB50 | 16 | 55| 155 S §
LE2RH50 | 26 | 155 | 25.5 528
(] A N
6 xM6x1x10 28] « No aplicable a la especificacion de 180° (LE2RIIS0CIHCI-2)
32
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Detector magnético de estado solido

Tipo de montaje directo

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

Especificaciones de los detectores magnéticos

Salida directa a cable

@ Se ha reducido la corriente de
carga de 2 hilos (2.5 a 40 mA).

@® Uso de cable flexible en la
especificacion estandar.

/A\Precaucion
Precauciones \

Fije el detector magnético con el tornillo
suministrado instalado en el cuerpo del
detector magnético. El detector magnético

UK
CA

Consulta la web de SMC para obtener los

detalles de los productos conforme a los
estandares internacionales.

PLC: Controlador l6gico programable

D-M9L], D-M9L1V (Con LED indicador)

Modelo de detector magnéticol D-MON | D-MONV | D-M9P | D-M9PV | D-M9B | D-M9BV
Direccion de laentrada eléctrica | En linea | Perpendicular| En linea |Perpendicular| En linea |Perpendicular
Tipo de cableado 3 hilos 2 hilos

Tipo de salida NPN | PNP —

Carga aplicable

Circuito IC, Relé, PLC

Relé 24 VDC, PLC

Tension de alimentacion

5,12, 24 VDC (4.5 a 28 V) -

Consumo de corriente

10 mA o inferior

Tension de carga 28 VDC o inferior

|

- 24 VDC (10 a 28 VDC)

Corriente de carga

40 mA o inferior

25a40mA

Caida de tension interna

0.8 V o inferior a 10 mA (2 V o inferior a 40 mA)

4V o inferior

Corriente de fuga

100 uA o inferior a 24 VDC

0.8 mA o inferior

LED indicador

ElI LED rojo se ilumina cuando esta conectado.

Normativa Marca CE/UKCA, RoHS

Caracteristicas técnicas del cable 6leorresistente de gran capacidad
Modelo de detector magnético D-MON(V) | D-M9P(V) | D-M9B(V)
Revestimiento | Didmetro exterior [mm] @26

Numero de hilos

3 hilos (Marrén/Azul/Negro)

| 2 hilos (Marron/Azul)

Aislante

Diametro exterior [mm] @0.88
Area efectiva [mm2] 0.15
Conductor =
Diémetro de trenzado [mm] @0.05
Radio minimo de flexion [mm] (valores e referencia) 17

+ Consulte las caracteristicas comunes de los detectores de estado sélido en la Guia de los

detectores magnéticos.

= Consulte las longitudes de los cables en la Guia de los detectores magnéticos

puede resultar danado si se usa un tornillo Peso @
distinto al suministrado.
Modelo de detector magnético D-M9N(V) | D-M9P(V) D-M9B(V)
0.5m (—) 8 7
1 M)+1 14 13
Longitud de cable m (M)
3m (L) 41 38
5m (Z)*1 68 63
Dimensiones [mm]
D-M9L] D-M9LV
o ©
S o~ ‘ .
I — . ——————————N g 6 | Posicion mas sensible
e 3
6 | Posicién mas sensible g Tornillo de montaje M2.5x 4 L LED indicador
) _ 8 Tornillo de cabeza ranurada
Tornillo de montaje M2.5 x 4 L 2 2 75 03
Tornillo de cabeza ranurada (punta plana) 8 /
o
LED indicador 926 < SEEmOS
& S © 1 ©
ik / NG N ?55 N
Dt ——1— '
22.8
‘g;l' :
0 o
()
4
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Detector de estado solido normalmente cerrado UK
Tipo de montaje directo C

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

Salida directa a cable

@ La senal de salida se ilumina
cuando no se detecta ninguna
fuerza magnética.

@ Se puede usar para el actuador
adoptado por los detectores
magnéticos de estado sélido
de la serie D-M9 (excluyendo
los productos bajo demanda)

/A\Precaucion
\ Precauciones
Fije el detector magnético con el tornillo

CA

Consulta la web de SMC para obtener los
detalles de los productos conforme a los

Especificaciones de los detectores magnéticos estandares internacionales.

PLC: Controlador l6gico programable

D-M9LCJE, D-M9LCIEV (Con LED indicador)

Modelo de detector magnético| D-MONE |D-MONEV | D-M9PE | D-M9PEV | D-M9BE |D-M9BEV
Direccion de laentradaeléctrica | En linea | Perpendicular| Enlinea |Perpendicular| En linea |Perpendicular
Tipo de cableado 3 hilos 2 hilos

Tipo de salida NPN | PNP -

Carga aplicable Circuito IC, Relé, PLC Relé 24 VDC, PLC
Tension de alimentacion 5,12,24 VDC (4.5a28 V) -

Consumo de corriente

10 mA o inferior

Tension de carga

28 VDC o inferior

24 VDC (10 a 28 VDC)

Corriente de carga

40 mA o inferior

2.5a40 mA

Caida de tension interna 0.8 V o inferior a 10 mA (2 V o inferior a 40 mA) 4V o inferior
Corriente de fuga 100 uA o inferior a 24 VDC 0.8 mA o inferior
LED indicador EI LED rojo se ilumina cuando esta conectado.
Normativa Marca CE/UKCA, RoHS

Caracteristicas técnicas del cable 6leorresistente de gran capacidad

Modelo de detector magnético D-MONE(V) | D-MOPE(V) | D-M9BE(V)
Revestimiento | Diametro exterior [mm] 2.6
Aislante Numero de hilos 3 hilos (Marrén/Azul/Negro) | 2 hilos (Marrén/Azul)
Diametro exterior [mm] 0.88
Area efectiva [mm2] 0.15
Conductor =
Diémetro de trenzado [mm] 0.05
Radio minimo de flexion [mm] (valores de referencia) 17

# Consulte las caracteristicas comunes de los detectores de estado sélido en la Guia de los
detectores magnéticos.
= Consulte las longitudes de los cables en la Guia de los detectores magnéticos

suministrado instalado en el cuerpo del Peso (al
detector magnético. El detector magnético el
puede resultar danado si se usa un tornillo
distinto al suministrado. Modelo de detector magnético D-MONE(V) | D-M9PE(V) D-M9BE(V)
0.5m (—) 8 7
1 m (M)=1 14 13
Longitud de cabl m (W)
3m (L) 41 38
5m (Z)*1 68 63
#1 Las opciones de 1 my 5 m se fabrican al recibir el pedido.
Dimensiones [mm]
D-M9LIE D-M9LIEV
i
© ﬂ_J:L:u:
ol © .
Q « . -
| — —+ e 8 6 | Posicién mas sensible
N — | 3
6 | Posicion més sensible g Tornillo de montaje M2.5 x 4 L LED indicador
8 Tornillo de cabeza ranurada
Tornillo de montaje M2.5 x 4 L ) 2 75 03
Tornillo de cabeza ranurada (punta plana) § /
o
- LED indicador 026 < 1@<
& 3 © 15.9 ©
o,/ / 0o * 195 |
Qe ———

22.8

9.5
2.6

IN
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Detector de estado solido con indicador UK
de 2 colores, Tipo de montaje directo C CA

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

Consulta la web de SMC para obtener los
detalles de los productos conforme a los

Especificaciones de los detectores magnéticos estandares internacionales.

Salida directa a cable PLC: Controlador l6gico programable

@ Se ha reducido la corriente de D-MSLIW, D-MOLIWV (Con LED indicador)
carga de 2 hilos (2.5 a40 mA). Mf)del(l)ldedetectormagneltlco D-M?NW D-MQNWV D-M?PW D-MQ?WV D-M?BW D-MQEWV
. Direccion de la entrada eléctrica | En linea | Perpendicular| En linea |Perpendicular| En linea |Perpendicular
@ Uso de cable flexible en la - . ,
. . , Tipo de cableado 3 hilos 2 hilos
especificacion estandar. _ Tipo de salida NPN | ENP —
@ El rango adecuado de trabajo Carga aplicable Circuito IC, Relé, PLC Relé 24 VDC, PLC
se puede determinar mediante Tension de alimentacion 5,12, 24 VDC (4.5 a 28 V) —
el color del LED. (Rojo — Verde Consumo de corriente 10 mA o inferior -
— Rojo) Tension de carga 28 VDC o inferior | — 24 VDC (10 a 28 VDC)
Corriente de carga 40 mA o inferior 25a40 mA
Caida de tension internal 0.8 V o inferior a 10 mA (2 V o inferior a 40 mA) 4V o inferior
Corriente de fuga 100 uA o menos a 24 VDC 0.8 mA o inferior
I Ran trabajo .......... El LED roj ilumina.
LED indicador Rang gz trZE:}g adecuado ........ c.’. JcI)EISEEIIZJ) ve:ie se ilumina.
Normativa Marca CE/UKCA
// Caracteristicas técnicas del cable 6leorresistente de gran capacidad
Modelo de detector magnético | D-MONW(V) | D-MOPW(V) | D-M9BW(V)
APrecaucién Revestimiento | Didmetro exterior [mm] @26
Precauciones ‘ Aislante Numero de hilos 3 hilos (Marrén/Azul/Negro) | 2 hilos (Marrén/Azul)
Fije el detector magnético con el tornillo Didmetro exterior [mim] ©0.88
suministrado instalado en el cuerpo del Sy |G 0.15
detector magnético. El detector magnético Diametro de trenzado [mm] @ 0.05
puede resultar danhado si se usa un tornillo Radio minimo de flexion [mm] (valores de referencia) 17

distinto al suministrado. + Consulte las caracteristicas comunes de los detectores de estado sélido en la Guia de los

detectores magnéticos.
= Consulte las longitudes de los cables en la Guia de los detectores magnéticos

Peso ;
Modelo de detector magnético D-MONW(V) l D-MOPW(V) TR
0.5m(—) 8 e
Longitud de cable 1.m (M) 14 13
— “ 38
5m (Z) 68 -
Dimensiones -

D-MoLIW D-MolIJWV E

©
oi ©
Q N
S N —— e —=—=——=— = 6, [Posicion mas sensible
L/TP

Tornillo de montaje M2.5 x 4 L LED indicador

Tornillo de cabeza ranurada
2 75 0.3
31

o~

Posicién mas sensible

Tornillo de montaje M2.5 x 4 L

ﬂzornillo de cabeza ranurada (punta plana)
LED indicador 026
/ o 15.9
. M 19.5
Bt 1
22.8

500 (1000) (3000) (5000)

3.95

2.8
2.8

4.6

9.5
2.6

133 % SNC



El objeto de estas normas de seguridad es evitar situaciones de riesgo y/o dafio del equipo.
Estas normas indican el nivel de riesgo potencial mediante las etiquetas "Precaucion”,
"Advertencia" o "Peligro". Todas son importantes para la seguridad y deben de seguirse junto
con las normas internacionales (ISO/IEC) "y otros reglamentos de seguridad.

/A Normas de seguridad

1) ISO 4414: Energia en fluidos neumaticos — Normas generales y requisitos

Peligro indica un peligro con un alto nivel de riesgo que, si i i
9 pelg 90 g de seguridad para los sistemas y sus componentes.

A\ Peligro:

no se evita, podria causar lesiones graves o la muerte.

Advertencia indica un peligro con un nivel medio de
riesgo que, si no se evita, podria causar lesiones graves o
la muerte.

/\ Advertencia:

Precaucion indica un peligro con un bajo nivel de riesgo
que, Si no se evita, podria causar lesiones leves o
moderadas.

/\ Precaucion:

/\ Advertencia

1. La compatibilidad del producto es responsabilidad de la persona que

diseia el equipo o decide sus especificaciones.

Puesto que el producto aqui especificado puede utilizarse en diferentes
condiciones de funcionamiento, su compatibilidad con un equipo
determinado debe decidirla la persona que disefna el equipo o decide sus
especificaciones basandose en los resultados de las pruebas y analisis
necesarios. El rendimiento esperado del equipo y su garantia de seguridad
son responsabilidad de la persona que ha determinado la compatibilidad del
producto. Esta persona debe revisar de manera continua la adaptabilidad del
equipo a todos los elementos especificados en el anterior catalogo con el
objeto de considerar cualquier posibilidad de fallo del equipo.

. La maquinaria y los equipos deben ser manejados sélo por personal
cualificado.
El producto aqui descrito puede ser peligroso si no se maneja de manera
adecuada. EI montaje, funcionamiento y mantenimiento de maquinas o
equipos, incluyendo nuestros productos, deben ser realizados por personal
cualificado y experimentado.

. No realice trabajos de mantenimiento en maquinas y equipos, ni
intente cambiar componentes sin tomar las medidas de seguridad
correspondientes.

1. La inspeccion y el mantenimiento del equipo no se deben efectuar hasta
confirmar que se hayan tomado todas las medidas necesarias para evitar
la caida y los movimientos inesperados de los objetos desplazados.

2. Antes de proceder con el desmontaje del producto, asegurese de que se
hayan tomado todas las medidas de seguridad descritas en el punto
anterior. Corte la corriente de cualquier fuente de suministro. Lea
detenidamente y comprenda las precauciones especificas de todos los

ISO 4413: Energia en fluidos hidraulicos — Normas generales y requisitos de
seguridad para los sistemas y sus componentes.
|IEC 60204-1: Seguridad de las maquinas — Equipo eléctrico de las
maquinas. (Parte 1: Requisitos generales).
ISO 10218-1: Robots y dispositivos robdticos - Requisitos de seguridad
para robots industriales - Parte 1: Robots.
etc.

/\ Precaucion

Nuestros productos estan desarrollados, disefiados y
fabricados para ser utilizados en aplicaciones de control
automatico en industrias manufactureras. No estan
concebidos para ser usados en otro tipo de industrias.
Los productos de medicion que SMC fabrica y comercializa no han
sido certificados mediante pruebas de homologacion de metrologia
(medicion) conformes a las leyes de cada pais.

Por lo tanto, los productos SMC no pueden usarse para actividades
de metrologia (medicién) establecidas por las leyes de cada pais.

Garantia limitada y exencion de
responsabilidades. Requisitos de
conformidad

El producto utilizado esta sujeto a una "Garantia limitada y
exencién de responsabilidades" y a "Requisitos de conformidad”.
Debe leerlos y aceptarlos antes de utilizar el producto.
Garantia limitada y exencion de
responsabilidades

1.

El periodo de garantia del producto es de 1 ano a partir de la
puesta en servicio o de 1.5 anos a partir de la fecha de entrega,
aquello que suceda antes. ? Asimismo, el producto puede tener
una vida util, una distancia de funcionamiento o piezas de
repuesto especificadas. Consulte con su distribuidor de ventas
mas cercano.

productos correspondientes. 2. Para cualquier fallo o dafo que se produzca dentro del periodo
3. Antes de reiniciar el equipo, tome las medidas de seguridad necesarias de garantia, y si demuestra claramente que sea responsabilidad
para evitar un funcionamiento defectuoso o inesperado. del producto, se suministrara un producto de sustitucion o las
. Nuestros productos deben utilizarse siguiendo las especificaciones piezas de repuesto necesarias. Esta garantia limitada se aplica
técnicas indicadas en catalogo o manual. En caso contrario, la tnicamente a nuestro producto independiente, y no a ningtn
garantia del producto quedara invalidada. Contacte con SMC antes otro dafio provocado por el fallo del producto.
de utilizar el producto y preste especial atencién a las medidas de 3. Antes de usar los productos SMG, lea y comprenda las

seguridad si se prevé el uso del producto en alguna de las siguientes

condiciones:

1. Las condiciones y entornos de funcionamiento estan fuera de las
especificaciones indicadas, o el producto se usa al aire libre o en un lugar
expuesto a la luz directa del sol.

2. El producto se instala en equipos relacionados con energia nuclear,
ferrocarriles, aeronautica, equipos espaciales, navegacion, automocion,
sector militar, en aplicaciones que puedan tener efectos negativos en
personas, propiedades o animales, tratamientos médicos, equipos en
contacto con alimentacion y bebidas, equipos de combustion, aparatos
recreativos, equipos en contacto con alimentos y bebidas, circuitos de
parada de emergencia, circuitos de embrague y freno en aplicaciones de
prensa, equipos de seguridad, u otras aplicaciones inadecuadas para las
caracteristicas estandar descritas en el catalogo de productos y/o
manuales de funcionamiento.

3. El producto se utiliza en un circuito interlock, disponga de un circuito de
tipo interlock doble con proteccion mecanica para prevenir averias.
Asimismo, compruebe de forma periddica que los dispositivos funcionan
correctamente.

condiciones de garantia y exencion de responsabilidad
descritas en el catédlogo correspondiente a los productos
especificos.

2) Las ventosas estan excluidas de esta garantia de 1 afio. Una
ventosa es una pieza consumible, de modo que estd garantizada
durante un afo a partir de la entrega. Asimismo, incluso dentro del
periodo de garantia, el desgaste de un producto debido al uso de la
ventosa o el fallo debido al deterioro del material eldstico no esta
cubierto por la garantia limitada.

Requisitos de conformidad

1

. Queda estrictamente prohibido el uso de productos SMC con
equipos de produccion destinados a la fabricacion de armas de
destruccion masiva o de cualquier otro tipo de armas.

. La exportacion de productos SMC de un pais a otro esta
regulada por la legislacion y reglamentacion sobre seguridad
relevante de los paises involucrados en dicha transaccion.
Antes de enviar un producto SMC a otro pais, asegurese de
que se conocen y cumplen todas las reglas locales sobre
exportacion.

A Normas de seguridad Lea detenidamente las "Precauciones en el manejo de productos SMC" (M-E03-3) antes del uso.



Historial de revision

Edicién B

Edicién C

Edicién D

- Se han afnadido el modelo de accionamiento por correa DO

(serie LE2FBOH).

- Se han afnadido el modelo de vastago guiado (serie

LE2YGOH).

- El nimero de paginas ha aumentado de 52 a 88.

- Se han anadido la mesa giratoria serie LE2ROH. DS
- El nimero de paginas ha aumentado de 88 a 98.

- Se han anadido la serie mesa eléctrica lineal LE2SH. DX
- El nlmero de paginas ha aumentado de 98 a 136.
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Las caracteristicas pueden sufrir modificaciones sin previo aviso y sin obligacién por parte del fabricante.
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