Modelo de entrada de pulsos/Tipo de posicionamiento

Modelo incremental
- =3
serie LECSA _ (,,‘,IW“(,;, ¢(UL)us

LISTED

bl T

CC-Link Modelo de entrada directa

Modelo absoluto
serie LECSC-T

CC-Link

M ¢(YL)us

LISTED

Tipo SSCNET II/H

Modelo absoluto
Serie LECSS-T

47 SSCNETIII/H

SERVO SYSTEM CONTROLLER NETWORK

Funcién de seguridad STO disponible

Tipo MECHATROLINK-II

Modelo absoluto
serie LECYM

H MECHATROLINK- I

Funcion de seguridad STO disponible

Serie LECSA/LECS

Modelo absoluto
serie LECSB-T

Funcion de seguridad STO disponible

Modelo de tarjeta de red

Modelo absoluto
serie LECSNO-T

il
—

EtherCAT.

Ethen'et/IP

Funcion de seguridad STO disponible

Tipo MECHATROLINK-II

Modelo absoluto "
serie LECYU

"
HMECHATROLINK-]]I I

Funcion de seguridad STO disponible

-T/LECY

r
7

20-EU763-ES




Driver de servomotor Serie LECSA/LECSLI-T/LECYL]

©0000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000s 30 I ISEODIOCICEIIIOIUIOIUIROLISBIBSBDIGOGTY

h.

k‘_
Serie LECSA/LECSU-T/LECYUL
Motor compatible Método de control Aplicac_:ion/ Opcio_n
Funcion compatible
Serie Entrada Empuje
1oow || 200w || 400w || 750w | |Posicien| | Puiso | |diecta de| [Sincrono?| | fundona- | | SCftware de
red miento configuracion
= Z Hasta 7
.a:.; puntos LEC-MRC2
q LECSA ©O O O o O
[ (Modelo de entrada de pulsos/
[= L. .
kad  Modelo de posicionamiento)
*5
Hasta 255 *
puntos 5 *4 LEC-MRC2
LECSB-T © O 0 06 0 O O
(Modelo de entrada de pulsos/
Modelo de posicionamiento)
. Hasta 255 CC-Link
CC'Lmk O O O O pgs Vefc-1-)10 LEC-MRC2
LECSC-T 5
(Modelo de entrada directa CC-Link)
— Hasta PROFINET
~— EtherCAT
.g Eir;nerc"‘.lt:/IP pSr?t%s EerNellP™ LEC-MRC2
en'e g
d LecsnT © 0 000 o o
el (Modelo de tarjeta de red)
©
o SSCNET3
[ 'SERVO SYSTEN CONTROLLER NETWORK LEC-M RCZ
8 LECSS-T S
]
4 o ISecNET) © O O O ©O O O o
E Compatible con la red del controlador del sistema de
servoaccionamiento de Mitsubishi Electric
.l.! MECHATROLINK - I MECHATRO . _
LINK-T 3 SigmaWin+™
LECYM
J.¥ MECHATROLINK Tt MECHATRO . -
LINK- T 3 SigmaWin+

LECYU

o

o

.

+1 Para los modelos de posicionamiento, los ajustes deben modificarse para usar los valores méximos de regulacion. Se requiere el software de configuracion (MR Configurator2™) de LEC-MRC2.
+2 Disponible cuando se usa un controlador de movimiento de Mitsubishi como maestro.
+3 Disponible cuando se usa un controlador de movimiento como maestro.
+4 El modelo LECSB2-T solo resulta aplicable cuando el método de control es posicionamiento. La tabla de puntos se usa para establecer los ajustes de la operacion de empuje. Para

establecer los ajustes de la operacion de empuje, es necesario descargar un archivo especifico adicional (archivo de extension de operacion de empuije) por separado para usarlo

con el software de configuracion (MR Configurator2™: LEC-MRC2[]). Descarga este archivo especifico del sitio Web de SMC: https://www.smc.eu/ Si se selecciona LECSS o

LECSS2-T, combinalo con una estacion maestra (como el moédulo Simple Motion fabricado por Mitsubishi Electric Corporation) que incluye una funcion de operacion de empuije.
+ Para el ajuste y las instrucciones de uso del controlador de movimiento y el PLC suministrados por cliente, confirme con el distribuidor o fabricante.
+5 El LECSB2-T se puede utilizar afiadiendo el «archivo dedicado MR Configurator2 para el LECSB-T» al software de configuracion (MR Configurator2™: LEC-MRC2 ).

Por favor, descargue este archivo dedicado desde el sitio web de SMC: https://www.smc.eu

«6 Compatible Unicamente con PROFINET y EtherCAT



Driver de servomotor Serie LECSA/LECSUI-T/LECYL]
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Ajuste de ganancia usando el ajuste automatico

Funcién de ajuste automatico

« Controla la diferencia entre el
valor de comando y la acci6n
real.

Tiempo de

(L

Funcion de control de supresion de las vibraciones

+ Elimina automaticamente las
vibraciones de baja frecuencia
de la maquina (1 hasta 100 Hz).

Con funcién de ajuste de visualizacion

Boton de ajuste instantaneo
Ajuste instantaneo del servo

CNP1

Display

Muestra parametros y
alarmas.

Ajustes

Realiza el ajuste de los
parametros y la visualizacion
del monitor, etc. usando los
pulsadores.

Display

Muestra el estado de
comunicacion con el driver,
la alarma y el n° de puntos
en la tabla.

Ajustes

Control de la velocidad en
baudios, el nimero de
estacion y el nimero de
estaciones ocupadas.

Display

Muestra el estado de
comunicacion con el driver
y la alarma.

(con la cubierta frontal abierta)

LECSC-T

Ajustes

Interruptores para ajuste del
eje, para cambiar a funcio-
namiento de prueba, etc.

Ajustes

Interruptores para la direccion
de la estacion, la velocidad de
comunicacion, el nimero de
bytes de transmision, etc.

Display

Muestra el estado del driver y
la alarma.

] N> estabilizador = k!
3 i e E 3 EE Tiempo de
8 ! ! 8 n estabilizado
° ] 1 > ° 1]
> i i > i
1 : ﬂ
‘ Tiempo Tiempo
\/ ¢ 4
A\
Display

Muestra parametros y
alarmas.

O00000000000004Q
o q

Ajustes

Realiza el ajuste de los
parametros y la visualizacion
del monitor, etc. usando los
pulsadores.

Display

Muestra el estado de comuni-
cacion con el driver y la alarma.

Ajustes

Interruptores para ajuste del
eje, para desactivar el control
del eje y para cambiar a
funcionamiento de prueba, etc.

Ajustes

Interruptores para la direccion
de la estacion, el nimero de
bytes de transmision, etc.

Display

\
E\

Muestra el estado del driver
y la alarma.



Driver de servomotor Serie LECSA/LECSLI-T/LECY]
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Diseno del sistema

Compatible con encoder incremental Serie LECSA

(Modelo de entrada de pulsos / Modelo de posicionamiento)

Suministrado por el cliente

principal

Alimentacion (Accesori

Conector de alimen-
tacion del circuito

Driver

i0) SSMC o

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

©Opcion

LECSA2-S1
SERIAL
A12001050

5] iEl '
B

Aololololololols

Opcion de regeneracion
LEC-MR-RB-[

‘Cable del motor
Cable estandar

Cable roboético

LE-CSM-SCIC] LE-CSM-RCIC]
Cable de bloqueo

Cable estandar Cable robético
LE-CSB-S[C1] LE-CSB-RCI]

Suministrado por el cliente

Alimentacion Actuador eléctrico
para bloqueo Modelo sin vastago

24 VDC Serie LEF Modelo con vastago
Modelo sin vastago de Serie LEY
alta rigidez Modelo con vastago guia
Serie LEJ Serie

Alta rigidez y alta Mesa deslizante/

AUTO

Suministrado por
el cliente

Alimentacion ©Opcion
del circuito de Software de
control - i
24 VDG configuracion
(MR Configurator2™)
LEC-MRC2(]

Conector

de alimentacion del
circuito de control
(Accesorio)

©Opcidn
®Conector /0
LE-CSNA

o cable I/0
LEC-CSNA-1

—@®Cable USB
LEC-MR-J3USB

Suministrado
por el cliente

Driver

Suministrado por el cliente

Alimentaciéon
Monofasica 200 a 240 VAC (50/60 Hz)
Trifasica 200 a 240 VAC (50/60 Hz)

©Opcién
Opcion de regeneracion
LEC-MR-RB-[

‘Cable del motor

Conector de
alimentacion del
circuito principal
(Accesorio)

=

I
| &[S

23

Cable estandar Cable roboético i = - ‘Si
LE-CSM-S[I] LE-CSM-RCIC] = # S
& Conector del =<
Cable de blogueo i alimentacion del circuito
Cable estandar Cable robético de control o
LE-CSB-S[1[] LE-CSB-RLCI] (Accesorio) U
Suministrado por el cliente EI % = |V
AIim%r;tacién Actuador eléctrico % =
para bloqueo Modelo sin vastago Conector del o g
24 VDC Serie LEF Modelo con véstago t
Modelo sin vastago Serie LEY motor
de alta rigidez Maodelo con véstago guia (Accesorio)
Serie L Serie
Altarigidezyalta  Mesa deslizante/ 2
precision Modelo de atta precision __ﬂ
Serie LEKFS  serie LESYH ‘
‘Cable del encoder
Cable estandar Cable robético _f
LE-CSE-S[[] LE-CSE-RCIC] Bateria (Accesorio)

+ El modelo LECSB2-TLI no se puede usar con el modelo LEC-MR-SETUP221[1.

precision Modelo de alta precision
Serie LEKFS  Serie LESYH PLC (Unidad de posicionamiento) —
& Alimentacion para
Cable del encoder [seﬁales /O 24 VDC}
Cable estandar Cable roboético
LE-CSE-S1CJ LE-CSE-RO)
Compatible con encoder absoluto Serie LECSB-T ©Opcion
(Modelo de entrada de pulsos / Modelo de posicionamiento) Cable USB

==
~<—@8alida analdgi-
ca de monitor

-<—®Comunica-
cion RS-422

Software de
configuracién
(MR Configurator2™)
LEC-MRC2[]

« i
©Opcion
Conector I/O
fi LE-CSNB o
i cable I/0
2 LEC-CSNB-1

©Opcién
®Cable STO (3 m)
| LEC-MR-D05UDL3M

Suministrado
por el cliente

PLC (Unidad de posicionamiento)

Alimentacion para
sefal I/0 24 VDC

J




Driver de servomotor Serie LECSA/LECSUI-T/LECYL]
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Diseno del sistema

Compatible con encoder absoluto Serie LECSC-T
(Modelo de entrada directa CC-Link)

Suministrado por el cliente

Driver

Conector de ‘ ©Opcion
alimentacion del
circuito principal ﬂ |

(Accesorio) - AN

Cable USB
LEC-MR-J3USB

Software de configura-

Alimentacion
Monofasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

l
©Cable del encoder
[ Cable estandar [ Cable robético |

. cién
Trifasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz) ) (MR Configurator2™)
©0pcion R K= LEC-MRC2(]
Opcion de regeneracion § < Comunicacién
LEC-MR-RB-[] RS-422
‘Cable del motor
[ Cable estandar | Cable robético | - PC
[ LE-CSM-SCI] | LE-CSM-RLI] | F o
Cable de bloqueo Conector de alimentacién ! Conector CC-Link™
del circuito de control (Accesorio)
[ Cable estandar | Cable robético | (Accessorio) u
| LE-CSB-S[I] | LE-CSB-RLIL | v
EE w
Suministrado por el cliente L i gl
. .z - . gﬁ CHARGE, IH @O ci()n
Alimentacion | | Actuador eléctrico Ele! o P
bl Modelo sin vastago [ n r
per poduee ||t Gonectr & e
Modelo sin vastago de alta rigidez ?Ael mOth) 5] o
Serie Cccesorio SER:A94001001
lglarigldez % alta precision EGaCeH EE%I-eCI/SoNAd
godglo con vastago [:ﬁ Suministrado
erie LE| ) r el cliente
Modelo con véstago guia po
Serie LEY
Mesa deslzante/ Modelo de alapreasmn PLC (Unidad maestra CC-Link)
Serie = Bateria (Accesorio) =

Alimentacion para
senales I/0 24 VDC

[ LE-CSE-SUI0] | LE-CSE-RLICT |+ Ei modelo LECSB2-TC no se puede usar con el modelo LEC-MR-SETUP221L.

+ Referencia: K05A50230600 fabricado por Mitsubishi Electric System & Service Co., Ltd.

Compatible con encoder absoluto Serie LE CSNO-T

(Tipo tarjeta de red)

Conector de alimentacion

por el cliente

. . o
Suministrado por el cliente del circuito principal Driver SO - —
Alimentacion (Accesorio) Cable USB Software de configuracion
Monofasica 200 a 240 VAC (50/60 Hz) LEC-MR-J3USB ﬂ%oﬂfkﬁggammm)
Trifasica 200 a 240 VAC (50/60 Hz) -
i
(<4}
@Opci()n ; M |
Opcidn de regeneracion
LEC-MR-RB-C] =»E )
. © Opcion
~<—@Tarjeta de red
‘Cable del motor LEC-S-NOJ © Opcidn
[ Cable estéandar [ Cable robético | : Cable STO (3 m)
[LE-CSM-SLL1 | LE-CSM-RLIL] | i TLEC-MR-DOSUDLSM
Cable de bloqueo gCone.ctor.de allmentaclon o
[ Cable estandar | Cable robético | del circuito de control aws =
[ LE-CSB-SCI] | LE-CSB-RCI] | (Accessorio) (] =
|
Suministrado por el cliente I I W 2 oot
Alimentacion | |Actuadoreléctrico - Conector s ° e — ©Opeion
para bloqueo | |Modelosinvistago del motor [ @ Conector
24 VDC Serie LEF Modelo con véstago (Accesorio) A\ , /O LE-CSNS
Modelo sin vastago Serie LEY o cable
de alta rigidez Modelo con véstago guia /O LEC-CSNS-1
Serie L Serie
Altarigidezy alta ~ Mesa deslizante/
precision Modelo de alta precision C:jﬁ Suministrado
Serie LEKFS  serie LESYH ‘

PLC (Unidad de posicionamiento)

[
©Cable del encoder

[ Cable estandar | Cable robético |
| LE-CSE-S[] | LE-CSE-RLCI |

Bateria (Accesorio)

* El modelo LECSS2-TI no se puede usar con el modelo LEC-MR-SETUP2210]

Alimentacion

para sefiales /O
24VDC




Diseno del sistema

Compatible con encoder absoluto Serie LECSS-T ©0pcion
/H Software de configuracion
(MR Configurator2™) B8l
Cable USB LEC-MRC2[] ]
Suministrado por el cliente Driver LEC-MR-J3USB = |
Alimentacion ® Conector de > g \%@/, "
Monofasica 200 a 240 VAC (50/60 Hz) alimentacion del i
Tritasica 200 a 240 VAC (50/60 Hz) circuito principal
(Accesorio)
©Opcion ©Opcion
Opcion de regeneracion @Conector
LEC-MR-RB-[] I/0 LE-CSNS
o cable

‘Cable del motor
[ Ccable estandar | Cable robético |

[ LE-CSM-SCI] | LE-CSM-RCIL] | T Bl
Conector de alimentacion
Cable de bloqueo del circuito de control

[ Cable estandar [ Cable robético || (Accessorio)
| LE-CSB-S[I] [ LE-CSB-RLI] |
Suministrado por el cliente

Alimentacion
para bloqueo Conector del motor
24 VDC (Accesorio)

CE

Cable del encoder

[ Cable estandar | Cable robético |
| LE-CSE-S[I] | LE-CSE-RLCI |

(E1<[c)s BBRNESE (TS = IFNRS

S m==n [ >=2n J(@=n]

=l

CE0 | G

Bateria (Accesorio)

/O LEC-CSNS-1

©Opcion
Cable STO (3 m)
LEC-MR-DO5UDL3M

=

CN1A
©Opcién
Cable 6ptico [l

SSCNET I W
LE-CSS-C] "
B

;
i
CN1B m—

Actuador Altarigidez y alta Modelo sin vastago  Modelo con  Modelo con Mesa deslizante/ Modelo
eléctrico precision de alta rigidez véastago vastago guia  dealta precision
Modelo sin vastago serie LEKFS Serie LEJ Serie LEY  Serie LEYG  Serie LESYH
Serie LEF - R i

S B
e ﬁl’é/ = & gl i

‘|

Suministrado por el cliente l

PLC (Unidad de posicionamiento / Controlador de movimiento)

* El modelo LECSS2-T no se puede usar con el modelo LEC-MR-SETUP2210]

Alimentacion para | [
sefiales /0 24 VDC




Diseno del sistema

Compatible con encoder absoluto Serie LE C YM

H MECHATROLINK Tipo -I

Suministrado por el cliente
Alimentacién

Monofasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)
Trifasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Suministrado por el cliente

Resistencia
regenerativa externa
* Si se requiere una resistencia regenerativa externa,
debe suministrarla el cliente.

Para seleccionar la resistencia regenerativa externa
consulte el catalogo del actuador compatible.

Conector de alimentacion ||
del circuito principal

©Opcion
H MECHATROLINK Cable T
LEC-CYM-(I

(Accesorio)

Suministrado
por el cliente

6Cable del motor

[ cableestandar | Cable robético

[ LE-CYM-S[I-A-U] | LE-CYM-RCI-A-(]

—@ Cable del motor para opcion de bloqueo

(=]n

. [el PLC (Unidad de posicionamiento /
. oo Controlador de movimiento)
s @0 Alimentacion
: . o0 para sefiales
| = |©0 /0 24 VDC
: [eve | ©O
] 2 | OO
n ©O0pcién
|
| Cable USB

LEC-JZ-CVUSB

[ Cable estandar | Cable robético | oo - Software de
| LE-CYB-SO-A-00 | LE-CYB-RCI-A-[1 | w |©®0 ©Opcion configuracion
Suministrado *Conector del Conector /O (SigmaWin+™)
por el cliente . LE-CYNA Descérgatelo a través de nuestro sitio web
Aimort ac(tjulador eléctrico motor o cable [—
imenta- odelo sin vastago Accesorio
cion para || Serie LEF £ ( i0) /O LEC-CSNA-1
bloqueo Modelo sin véstago de alta rigidez
Li24 VDC Serie
Alta rigidez y alta precision
Serie LE%FS
Modelo LCEHY vastago f
Serie —
5 i i it * Pj | | B (Ref.: LEC-JZ-
I&ggil’?econvasta o Cable del encoder ]9 abl'e ' pacl;a dlsPo's(;";o de CI\?lngB(;apt)o(ra sl‘('eiar;dz paracus‘;r
Mesadeslzarte/Nodelodealaprecion | [ Cable estandar | Cable robético | gnCIon € segurida e SHNETE,
Serie LESYH [LE-CYE-SUA | LE-CYE-RLA | (M)
LEC-JZ-CVSAF
Compatible con encoder absoluto Serie LE C YU . ©Opcion
{a MECHATROLINK Tipo -II Driver © BN MECHATROLINK Cable Il
P | LEC-CYU-O
Suministrado por el cliente Conector de alimentacion
P 0 Au -
Alimentacion ((‘];LZI;(:LI:?O?HI‘ICIPN 2° driver Sur:llr;lsltira:to
Monofasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz) : _por e cliente
Trifasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz) onae g'aﬁr%fgé%?d dgem%?/si:g'igg?or?'e”m/
Suministrado por el cliente v | O Alimentacion =
Resistencia = |00 para sefales
regenerativa externa [ === === : s | @0 I/0 24 VDC
* Si se requiere una resistencia regenerativa externa, i ve | OO
debe suministrarla el cliente. 1 | e (=]n}
Para seleccionar la resistencia regenerativa externa, ] [eve | ©0O #
consulte el catélogo del actuador compatible. []
B = | OO ©Opcion
6Cable del motor mmy = OO
[ Cable estindar [ Cable robético | o1 o Cable USB
| LE-CYM-S[I-A-[] [ LE-CYM-R[-A-[] | LEC-JZ-CVUSB
— @ Cable del motor para opcin de blogueo oo O 0Dgi6 Software de
[ Cable estandar | _Cable robotico | Oon|mp v Cor?(::tr(])r Vo :’S‘?“f'gv‘\’/!'aﬁ:ﬂ‘)’"
| LE-CYB-S[I-A-[1 | LE-CYB-R[I-A-1 | w | Q0O igmawvin+
Suministrado ‘Conector del LE-CYNA Descargatelo a través de nuestro sitio web
| cliente oty o cable
por e Actuador eléctrico | motor /O LEC-CSNA-1
Alimenta- Modelo sin vastago = . 0
cion para || Serie LEF (/’ (Accesorio) i
bloqueo Modelo sin vastago de alta rigidez y——9
Serie
L 24 vDC b - —
Alta rigidez y alta precision
Serie LERES " PC
ggﬂl,e"e°l_°g"yva5‘ag° * Pide el cable USB (Ref.: LEC-JZ-
; ] o CVUSB) por separado para usar
’\g)gi‘ioecon yaslago guia Cable del encoder Cablgpara dlSpO.SIIIVO de este Sofzveare. = &
Wesa desizan] Model e afa pedsin [ Cable estandar | Cable robético |  funcion de seguridad (3 m)
Serie [LE-CYE-SUA | LE-CYE-RUA |  LECJZCVSAF




Driver de servomotor AC Tensionde | 100 a 120 VAC | 200 a 240 VAC
Serie LE CSA/ LE CS [1-T Capacidad del | ;30,400 W | 100/200/400/750 W

Modelo incremental

Modelo absoluto

| LECSA | LECS[I-T

alimentacién | 200 a 230 VAC | (Serie LECSC-T: 200 a 230 VAC)

motor
o=
Serie LECSA (Modelo de entrada de pulsos / Modelo de posicionamiento) = H'I”.
® Hasta 7 puntos de posicionamiento por tabla de puntos l il
® Tipo de entrada: Entrada de pulsos ;.-' ”HH
.. I |
® Encoder de control: encoder incremental de 17 bits (resolucion: 131072 p/rev) . HWN{ |

® Senales digitales de entrada: 6 entradas
salidas: 4 salidas

Serie LECSB-T (Modelo de entrada de pulsos / Modelo de posicionamiento)

® Posicionamiento de hasta 255 puntos de tabla [

1‘
® Tipo de entrada: Entrada de pulsos (Interfaz de tipo COM+ (NPN) / Interfaz de tipo | *M
COM- (PNP))

® Encoder de control: encoder absoluto de 22 bits (resolucidn: 4194304 p/rev) | 4
® Funcién de seguridad STO (Safe Torque Off) disponible.

® Senales digitales de entrada: 10 entradas
salidas: 6 salidas

Serie LECSC-T (Modelo de entrada directa CC-Link)

arranque/parada de funcionamiento

® Posicionamiento de hasta 255 puntos de tabla
(cuando hay 2 estaciones ocupadas)

® Posibilidad de conectar hasta 32 drivers (cuando hay 2 estaciones ocupadas) con
comunicacién CC-Link.

® Protocolo de buses de campo aplicable: CC-Link (Ver. 1.10, 1.10, Max. Velocidad
max. de comunicacion: 10 Mbps)

® Encoder de control: encoder absoluto de 18 bits (resoluciéon: 262144 p/rev)

® Ajuste de datos de posicién/datos de velocidad y C C

Serie LECSNC-T (Modelo de tarjeta de red) Qﬁ ! ”'mm

e Compatible con (EtherCAT, EtherNet/IP™, y PROFINET)

e Compatible con 3 tipos de tarjeta de red (PROFINET, EtherCAT y EtherNet/IP™)
® Funcion de seguridad STO (Safe Torque Off) disponible

® Encoder de control: encoder absoluto de 22 bits (resolucién: 4194304 p/rev)

¢ (si<ics mEEms T
<0

Serie LECSS-T (Tipo SSCNET II/H)

® Protocolo de buses de campo aplicable:

(Comunicacion Optica de alta velocidad, max. velocidad de comunicacién bidireccional: 150 Mbps)
® Velocidad de comunicacion bidireccional: 3 veces b
® Los productos SSCNET III/H y SSCNET I son compatibles.
® Mejorada resistencia al ruido
® Funcion de seguridad STO (Safe Torque Off) disponible.
® Encoder de control: encoder absoluto de 22 bits (resolucidn: 4194304 p/rev) /

/H

SERVO SYSTEM CONTROLLER NETWORK



Driver de servomotor AC
Serie LECYL]

Modelo absoluto

Serie LECYM (Tipo MECHATROLINK-II)

Tension de
. € 200 a 230 VA
alimentacién 002230 VAC

Capacidad
100/200/400 W

del motor

= 3 ! ‘

.l.! MECHATROLINK-I 5" |

e Protocolo de buses de campo aplicable: Jil MECHATROLINK-I i E i
® Numero de drivers que se pueden conectar: 30 unidades : ; I

(Distancia de transmision: Méx. 50 m en total) : ",
® Max. velocidad de transmision: 10 Mbps ,“ 7

® Min. ciclo de transmisioén: 250 us
® Encoder de control: encoder absoluto de 20 bits (resolucion: 1048576 p/rev)
® Funcion de seguridad STO (Safe Torque Off) disponible.

® Conforme con el estandar SEMI F47 (Limite de par para baja tension de
alimentacién DC para circuito principal)

Serie LECYU (Tipo MECHATROLINK-II)

H MECHATROLINK-II

® Protocolo de buses de campo aplicable: St MECHATROLINK-II

o Numero de drivers que se pueden conectar: 62 unidades
(Distancia de transmision: Max. 75 m entre estaciones)

® Max. velocidad de transmision: 100 Mbps

® Min. ciclo de transmisién: 125 us

® Encoder de control: encoder absoluto de 20 bits (resolucion: 1048576 p/rev)
® Funcién de seguridad STO (Safe Torque Off) disponible.

® Conforme con el estandar SEMI F47 (Limite de par para baja tension de
alimentacién DC para circuito principal)
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Opciones
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Precauciones especificas del producto .....................................................................................................................
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Driver de servomotor AC

s M Mlodelo incremental c € Uk @
Serie L E CSA (Modelo de entrada de pulsos/Modelo de posicionamiento) CA LISTED

Modelo absoluto

LE CSB - T(Modelo de entrada de pulso /Modelo de posicionamiento)/L E CS C' T(Modelo de entrada directa CC-Link)
LECSND - T(Modelo de tarjeta de red)/Serie LECSS’ T(Tipo SSCNET II/H)

Forma de pedido

= Si se requiere un conector /O, solicita la referen- -H

Para LECSA L ECS A 1 — S1 cia «LE-CSNA» por separado.
= Si se requiere un cable I/O, solicita la referencia
| «LEC-CSNA-1» por separado. LECSA
Tipo de driver
A Tipo de entrada de pulsos/Tipo de posicionamiento
(Para encoder incremental) Modelo de motor compatible
L . L Simbolg Tipo Capacidad Encoder

Tension de alimentacion S1 | Servomotor AC (S2*1) 100 W
1 100 a 120 VAC, 50/60 Hz S3 | Servomotor AC (83*1) 200 W Incremental
2 200 a 230 VAG, 50/60 Hz S4 | Servomotor AC (S4*1)*2 400 W

%1 El simbolo muestra el tipo de motor (actuador).
2 So6lo disponible para tension de alimentacion «200 a 230 VAC».

Para LECSB-T/LECSC-T/LECSS-T

« Si se requiere un conector /0, solicita la referencia i‘ l = |
L E C S B 2 — T5 «LE-CSNJ» por separado. ; i
! + Si se requiere un cable /0, solicita la referencia I i
i 3 l «LEC-CSNCI-1» por separado. w2
Tipo de driver (Dado que el actuador eléctrico no funcionara sin cableado @
B | Tipo de entrada de pulsos/Tipo de posicionamiento (Para encoder absoluto) f;g;g“_‘ra::::za;: ('Ee'\fa::gl:jq:t'srﬁ;‘:flrﬁlo?:zzlgos'c'o LECSB-T LECSC-T LECSS-T
: : - ualqui ISt ICIO-
C Modelo dg entrada directa CC-Link (Para encoder absoluto) namiento, se requiere un conector VO o un cable VO.)
S Tipo SSCNET II/H (Para encoder absoluto)
Modelo de motor compatible
Tension de alimentacion Simbolo| Tipo Capacidad Encoder
o (2002240 VAC, 50/60 Hz (Para LECSB2-T/LECSS2-T) T5 | Servomotor AC (T6™) 100 W
200 a 230 VAC, 50/60 Hz (Para LECSC2-T) T7 | Servomotor AC (T7*) 200 W Absoluto
T8 Servomotor AC (T8*1) 400 W
T9 Servomotor AC (T9*1) 750 W

#1 El simbolo muestra el tipo de motor (actuador)

Para LECSND-T

= Si se requiere un conector I/O, solicita la
LECS N D 2 - T7 - 9 referencia «LE-CSNS» por separado.
+ Si se requiere un cable I/O, pide la referencia
«LEC-CSNS-1» por separado.

Tipo de driver l

| ND | Modelo de tarjeta de red (Para encoder absoluto) |

Modelo de tarjeta de red*!

Tension de alimentacion

LECSND-T
— Sin tarjeta de red
[2 ] 200a240VAC,50/60 Hz | E EtherCAT
™
Modelo de motor compatible ¢ g E::Sgﬁg';
Simbolo| Tipo Capacidad Encoder = - - L.
T7 Servomotor AC (T7+1) 200 W *1 La opcion «Sin tarjeta de red» es la unica
Absoluto conforme a los estandares UL.
T9 Servomotor AC (T9*") 750 W

#1 El simbolo muestra el tipo de motor (actuador)

Para LECSN-T

* Si se requiere un conector l/O, solicita la
LECS N 2 - T5 - 9 referencia «LE-CSNS» por separado.

* Si se requiere un cable I/O, pide la referencia
Tipo de driver—l_ «LEC-CSNS-1» por separado.

| N | Modelo de tarjeta de red (Para encoder absoluto) | LECSN-T

Modelo de tarjeta de red*'

Tension de alimentacion — Sin tarjeta de red
| 2 | 200 a240 VAC, 50/60 Hz | E EtherCAT
™
Modelo de motor compatible ® g Elt,h:g\:ﬁzl;
Simbolo] Tipo Capacidad Encoder 1 L i6n «Sin tarjeta de red la ani
T5 Servomotor AC (TS*‘) 100 W * a opcion «oin ar’Je a de red» es la unica
Ts Servomotor AC (T8*) 200 W Absoluto conforme a los estandares UL.

#1 El simbolo muestra el tipo de motor (actuador)
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Driver de servomotor AC Serie LE CS A/ L E CS |:| - T

CN2 |Conector del encoder

L\

Dimensiones
LECSALI Para LECSA[]-S1, S3 Para LECSA[-S4
135 2 x 2 6 Orificio de montaje 40 2x Q6 Orificio de montaje 50
‘ (Gr_osor de la superficie del {Grosor de la superficie
cojinete 5) del cojinete 5) w —a Nogn?re Deseriogic
! : e escripcion
0000000000000 1. T (P o |contor
Ml CNP2 N _’ cnp2 | CN1 _|Conector de sefiales /O
3 & B

130
120

CN1 — | cni | CN3  [Conector de comunicacion USB
I CN3 S CN3 | 9. ﬁ;ﬁ Conector de alimentacion del
L HH — CN2 g% CN2 CNP1 circuito principal
T L ° ~
: {15 [onea [Sonectordo amriacon o
1o} 6 w0 6 l
55 6], .
LECSB2-T[
3x06 2x@6 W q Nombre del
X ombre de o
Grosor de la Grosor de la ~ H e Descripcion
superficie del superiicie de &
coj’?nete D) cojinete (D) D CN1 Conector de sefiales 1/0
M L w CN2 Conector del encoder
X !\: NG CN3 | Conector de comunicacién RS-422
% Y =7 T cns |CN4 | Conector de la bateria
L 4 onector de comunicacion
0 Il cNe | CN5 C d icacion USB
CNP1 @l Brong |CN6 | Conector de monitor analdgico
UUUU :l ¥ cNs | CN8 Conector de sefial de entrada STO|
QS CNP2 ﬁ'l 1 CNP1 | Conector de alimentacion del circuito principal
§ § @ N 'E| cN1 | CNP2 | Conector de alimentacion del circuito de control
| S
CNP3 il g CNP3 | Conector de alimentacion del servomotor
N
1l 2| —
5 UUUUU i =g Dimensiones [mm]
N ED 0 1l AP O Modelo w L D M
) = f = ?ﬂq’ ”"_ @ LECSB2-T5 135 | 4
<L e N LECSB2-T7 | 40 6
LECSB2-T9 LECSB2-T7 « Baterfa Incluida LECSB2-T9 | 60 | 185 | 6 12
LECSB2-T8
LECSC2-T(]
3x06 2x06
i Grosor de la superfic ——
Serfsgrl :eelela( [s]?perflme d;fi;’in;:‘(;'fe’ icie — p Nombre del conector Descrlpaon
= CN1 Conector CC-Link
| CN2 Conector del encoder
w D CN3 Conector de comunicacion RS-422

CN4 Conector de la bateria
CN5 Conector de comunicacion USB

L
J[] j ™ ﬁ ol (T CN6 | Conector de sefiales I/0
HHUHU | CNS Conector de alimentacion del

CNP1 CNP1 | i cuito principal

w
6 M \ M

6
6

UUUU Ll Conector de alimentacion del
E ﬂ S CNP2 CNP2 circuito de control
@ @ { @ CNP Conector de alimentacién del
4 UUHH CNP3 3 | servomotor
=] lj UUU&U il =¥ N4 Dimensiones [mm]
m | — u | — ] UHHUHHUHH ﬂ’ - V 9l Modelo W L D M
o g Bateria *! LECSC2-T5 135 | 4
S _LELOLZTo |
LECSC2-T9  LECSC2-T5 - ::Eggg;g Ot °
LECSC2-T7 ) I -
LECSC2-T8 * Bateriaincluida LECSC2-T9| 60 | 185 | 6 | 12
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Serie LECSA/LECS!( 1-T

Dimensiones

LECSN2-T[]

3x06

Grosor de la superficie
del cojinete (D)

2xQ06

Grosor de la superficie
del cojinete (D)

_

LECSN2-T9 LECSN2-T5

LECSN2-T7
LECSN2-T8
LECSS2-TL]
2x06 M
Grosor de ©
la superfi- d
cie del
cojinete (D)
]

13

6 W\ g W\r - D
“ o |
Pyl
Tl
L L e
J e U 5 El

—
s 3T
!
m (|l
1 )
“5;?”“ &

Nombre del L
o Descripcion
CN3 | Conector de sefiales I/0
CNS CN2 | Conector del encoder
= ’/7 CN4 | Conector de la bateria
CNP1 CNS5 | Conector de comunicacion USB
~NF T SLOT =
— CN8 | Conector de sefial de entrada STO
NP CNP1| Conector de alimentacion del circuito principal
CnP2 | CN8 CNP2| Conector de alimentacion del circuito de control
CNP3 CN3 CNP3| Conector de alimentacién del servomotor
oNZ SLOT| Ranura de tarjeta de red
CN4
Dimensiones [mm]
Modelo w L D M
\ Bateria *! LECSN2-T5
LECSN2-T7 | 50 | 161 5 6
*1 Bateria incluida LECSN2-T8
LECSN2-T9 | 60 | 191 6 12
Nombre del L
Sonacion Descripcién
w Conector de eje frontal para
CN1A SSCNET II/H
CN5 | cN1B Conector de eje trasero para
onet T SSCNET I/H
N ‘@)w CN2 Conector del encoder
onpe | =] CNe | CN3 Conector de sefiales /O
=07 cnia | CN4 Conector de la bateria
ones | EHIN onig LGNS Conector de comunicacion USB
N A CN2 CN8 Conector de sefal de entrada STO
; | CNP1 Conector de alimentacion del
CN4 circuito principal
mtclg Conector de alimentacion del
CNP2 circuito de control
CNP3 Conector de alimentacion del servomotor
Dimensiones [mm]
* Bateria incluida Modelo w L M
LECSS2-T5 135
LECSS2-T7 40 6
LECSS2-T8 170




Driver de servomotor AC Serie L E CS A/ L E CS |:| - T

Caracteristicas técnicas

Serie LECSA
Modelo LECSA1-S1 LECSA1-S3 LECSA2-S1 | LECSA2-S3 |LECSA2-S4
Capacidad nominal de alimentacion [kVA] 0.3 0.5 0.3 0.5 0.9
Capacidad maxima de alimentacién [kVA] 0.9 1.5 0.9 1.5 2.7
Potencia del motor compatible [W] 100 200 100 200 400
Encoder compatible Encoder incremental de 17 bits (resoluciéon: 131072 p/rev)
. .. | Tensién de alimentacién [V] Monofésica 100 a 120 VAC (50/60 Hz) Monofésica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)
A::wcein;?cmn Fluctuacion de tension admisible [V] Monofasica 85 a 132 VAC Monofasica 170 a 253 VAC
P P Corriente nominal [A] 3.0 5.0 1.5 ‘ 2.4 ‘ 4.5
. .. | Tensién de alimentacién de control [V] 24 VDC
Aumentacion| Fluctuacion de tension admisible [V] 21.6a26.4 VDC
Corriente nominal [A] 0.5
Entrada digital cable paralelo 6 entradas
Salida digital cable paralelo 4 salidas
Max. frecuencia de pulsos de entrada [pps] 11 M (para modo diferencial), 200 k (para colector abierto)*2
Ajuste del rango de posicionamiento 0 a 65535 (Unidad de comandos de pulsos)
[pulsos]
B Error excesivo +3 giros
Funcion [ imite de par Ajuste de parametros
Comunicacion Comunicacion USB
Tabla de puntos Hasta 7 puntos
Rango de temperatura de trabajo [°C] 0 a 55 (sin congelacion)
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Rango de temperatura de almacenamiento [°C] -20 a 65 (sin congelacion)
Rango de humedad de almacenamiento [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Proteccion IP20
Resistencia al aislamiento [MQ] Entre la carcasa y el terminal SG: 10 (500 VDC)
Peso [g] 600 | 700

Serie LECSB-T

Modelo LECSB2-T5 LECSB2-T7 LECSB2-T8 LECSB2-T9
Capacidad nominal de alimentacién [kVA] 0.3 0.5 0.9 1.3
Capacidad maxima de alimentacién [kVA] 1.5 1.75 3.15 4.55
Potencia del motor compatible [W] 100 200 400 750
Encoder compatible Encoder absoluto de 22 bits (resolucion: 4194304 p/rev)
i .. | Tensién de alimentacién [v]*e Trifasica 200 a 240 VAC (50/60 Hz), Monofasica 200 a 240 VAC (50/60 Hz)
Qr';m;;alm“ Fluctuacion de tensién admisible [V]*3 Trifasica 170 a 264 VAC (50/60 Hz), Monofasica 170 a 264 VAC (50/60 Hz)
Corriente nominal [A] 0.9 1.5 \ 2.6 \ 3.8
i .. | Tensién de alimentacién de control [V] Monofésica 200 a 240 VAC (50/60 Hz)
dAng:ttf:Imn Fluctuacién de tension admisible [V] Monofasica 170 a 264 VAC
Corriente nominal [A] 0.2
Entrada en paralelo 10 entradas
Salida en paralelo 6 salidas
Max. frecuencia de pulsos de entrada [pps] 4 1 M (para modo diferencial), 200 k (para colector abierto)
Ajuste del rango de posicionamiento [pulsos] 0 a 65535 (Unidad de comandos de pulsos)
Error excesivo +3 giros
Funcién Limite de par Ajuste de parametros o ajuste de entrada analégica externa (0 a 10 VDC)
Comunicacion Comunicacién USB, comunicacion RS422*1
Tabla de puntos Hasta 255 puntos
Operacion de empuje Método de entrada de puntos en la tabla, hasta 127 puntos
Rango de temperatura de trabajo [°C] 0 a 55 (sin congelacion)
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Rango de temperatura de almacenamiento [°C] -20 a 65 (sin congelacioén)
Rango de humedad de almacenamiento [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Proteccion IP20
Resistencia al aislamiento [MQ] Entre la carcasa y el terminal SG: 10 (500 VDC)
Funcion de seguridad STO (IEC/EN 61800-5-2)
Estandar de seguridad*? EN ISO 13849-1 Categoria 3 PL e, IEC 61508 SIL 3, EN 62061 SIL CL3, EN 61800-5-2
Peso [g] 800 \ 1000 \ 1400

#1 La comunicacion USB y la comunicacion RS422 no se pueden realizar al mismo tiempo.

%2 El nivel de seguridad depende del valor ajustado del parametro del conductor [tiempo de deteccion de errores de diagnostico Pr. PF18 STO] y si se rea-
liza 0 no el diagnéstico de la entrada STO mediante la salida TOFB. Consulte el manual de instrucciones del LECSB-T para obtener mas informacion.

3 No se admite 400 VAC trifasica.
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Serie LECSA/LECS!( 1-T

Caracteristicas técnicas
Serie LECSC-T

Modelo LECSC2-T5 LECSC2-T7 LECSC2-T8 LECSC2-T9
Capacidad nominal de alimentacién [kVA] 0.3 0.5 0.9 1.3
Capacidad maxima de alimentacién [kVA] 1.05 1.75 3.15 4.55
Potencia del motor compatible [W] 100 200 400 750

Encoder compatible

Encoder absoluto de 18 bits (resolucion: 262144 p/rev)

Alimentacién Tensién de alimentacion [V]*® Trifasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz), Monoféasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)
inoinal "'_Fluctuacién de tensién admisible [VI™ Trifasica 170 a 253 VAC, Monofasica 170 a 253 VAC
princip Corriente nominal [A] 0.9 [ 1.5 [ 2.6 [
Alimentacién Tension de alimentacién de control [V] Monofasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)
' Fluctuacion de tensién admisible [V] Monoféasica 170 a 253 VAC
de control = -
Corriente nominal [A] 0.2
Protocolo de buses de campo i i
aplicable (version) Comunicacién CC-Link (Ver. 1.10)
Cable de conexion Cable conforme a CC-Link Ver. 1.10, (Cable de par trenzado apantallado de 3 hilos)*’
Numero de estaciones remotas 1a64
Velocidad de comunicacion [bps)/
Especificaciones ICabI.? d Longitud max. total del cable [m] 16 k/1200, 625 k/900, 2.5 M/400, 5 M/160, 10 M/100
de comunicacion | 'O"9"Y Longitud de cable entre las estaciones [m] 0.2 0 mas
Area de ocupacion VO 1 estacion ocupada (I/0 remoto 32 puntos/32 puntos)/(Registro remoto 4 palabras/4 palabras) 2 estaciones
(entradas/salidas) ocupadas (I/O remoto 64 puntos/64 puntos)/(Registro remoto 8 palabras/8 palabras)
Numero de drivers que se pueden | Hasta 42 (cuando 1 estacion esta ocupada por 1 driver), Hasta 32 (cuando 2 estaciones estan ocupadas por
conectar 1 driver), cuando sdlo hay estaciones de dispositivo remoto.
Entrada de registro remoto Disponible con comunicacion CC-Link (2 estaciones ocupadas)
Disponible con comunicaciéon CC-Link, comunicacién RS-422
Entrada de puntos en la tabla Comunicacion CC-Link (1 estacién ocupada): 31 puntos
Método de entrada Comunicacion CC-Link (2 estaciones ocupadas): 255 puntos
comandos Comunicacion RS422: 255 puntos
. . Disponible con comunicacion CC-Link
i‘;‘;igggf posicionamiento del | .0 hicacion CC-Link (1 estacion ocupada): 31 puntos,
Comunicacién CC-Link (2 estaciones ocupadas): 255 puntos

Funcion de comunicacion

Comunicacion USB, comunicacion RS-422%2

Rango de temperatura de trabajo [°C]

0 a 55 (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Rango de temperatura de almacenamiento [°C]

-20 a 65 (sin congelacion)

Rango de humedad de almacenamiento [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Proteccion IPOO
Resistencia al aislamiento [MQ] Entre la carcasa y el terminal SG: 10 (500 VDC)
Peso [g] 800 I 1000 I 1400

#1 Siel sistema incluye cables conformes a CC-Link Ver. 1.00 y Ver. 1.10, las especificaciones de Ver. 1.00 se aplican a las extensiones de cable y a la longitud del cable entre estaciones.
%2 La comunicacion USB y la comunicacion RS422 no se pueden realizar al mismo tiempo.

*3 No se admiten 400 VAC trifasica.

Serie LECSNOI-T

Modelo

LECSN2-T5 LECSNOI2-T7 LECSN2-T8 LECSNLCI2-T9

Potencia del motor compatible [W]

100 200 400 750

Encoder compatible

Encoder absoluto de 22 bits (resolucion: 4194304 p/rev)

) .. | Tensién de alimentacion [V] Trifasica 200 a 240 VAC (50/60 Hz), Monofasica 200 a 240 VAC (50/60 Hz)
A"“:i‘:"’c‘ia;'f" Fluctuacién de tension admisible [V] Trifasica 170 a 264 VAC (50/60 Hz), Monofasica 170 a 264 VAC (50/60 Hz)
princip Corriente nominal [A] 0.9 15 ‘ 2.6 ‘ 3.8
) . | Tensién de alimentacién de control [V] Monoféasica 200 a 240 VAC (50/60 Hz)
Agﬁzgmf" Fluctuacién de tension admisible [V] Monofésica 170 a 264 VAC
Corriente nominal [A] 0.2

Protocolo de buses de campo aplicable

PROFINET, EtherCAT, EtherNet/IP™

Funcién de comunicacion

Comunicacion USB

Rango de temperatura de trabajo [°C]

0 a 55 (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Rango de temperatura de almacenamiento [°C]

-20 a 65 (sin congelacion)

Rango de humedad de almacenamiento [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Resistencia al aislamiento [MQ]

Entre la carcasa y el terminal SG: 10 (500 VDC)

Funcion de seguridad

STO (IEC/EN 61800-5-2)

Estandar de seguridad*?

EN ISO 13849-1 categoria 3 PL e, IEC 61508 SIL 3, EN 62061 SIL CL3, EN 61800-5-2

Peso [g]

1000 \ 1400

1 Compatible inicamente con PROFINET y EtherCAT

#2 El nivel de seguridad depende del valor ajustado del parametro del controlador [Pr. PF18 Tiempo de deteccién de error de diagnostico de STO] y de si se
realiza o no el diagnéstico de la entrada STO mediante la salida TOFB. Consulte el manual de funcionamiento del LECSN-T para obtener més informacion.
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Driver de servomotor AC Serie L E CS A/ L E CS |:| - T

Caracteristicas técnicas
Serie LECSS-T

Modelo LECSS2-T5 LECSS2-T7 LECSS2-T8 LECSS2-T8
Capacidad nominal de alimentacién [kVA] 0.3 0.5 0.9 1.3
Capacidad maxima de alimentacién [kVA] 1.05 1.75 3.15 4.55
Potencia del motor compatible [W] 100 200 400 750
Encoder compatible Encoder absoluto de 22 bits (resolucion: 4194304 p/rev)
. .. | Tensién de alimentacién [V] Trifasica 200 a 240 VAC (50/60 Hz), Monofasica 200 a 240 VAC (50/60 Hz)
A':‘:i‘:":i;‘:l"" Fluctuacion de tension admisible [V] Trifasica 170 a 264 VAC (50/60 Hz), Monofasica 170 a 264 VAC (50/60 Hz)
Corriente nominal [A] 0.9 1.5 ‘ 2.6 ‘ 3.8
. .| Tensién de alimentacién de control [V] Monoféasica 200 a 240 VAC (50/60 Hz)
Ag:’ig’:ﬁ‘r’;‘l’" Fluctuacion de tension admisible [V] Monofasica 170 a 264 VAC
Corriente nominal [A] 0.2
Protocolo de buses de campo aplicable SSCNET II(Comunicacién 6ptica de alta velocidad)
Funcién de comunicacion Comunicacion USB
Rango de temperatura de trabajo [°C] 0 a 55 (sin congelacion)
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Rango de temperatura de almacenamiento [°C] -20 a 65 (sin congelacién)
Rango de humedad de almacenamiento [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Proteccion 1P20
Resistencia al aislamiento [MQ] Entre la carcasa y el terminal SG: 10 (500 VDC)
Funcion de seguridad STO (IEC/EN 61800-5-2)
Estandar de seguridad*' EN 1SO 13849-1 categoria 3 PL e, IEC 61508 SIL 3, EN 62061 SIL CL3, EN 61800-5-2
Peso [g] 800 [ 1000 [ 1400

#1 Consulte el manual de instrucciones del LECSB-T para obtener mas informacion.
%2 No se admiten 400 VAC trifasica.
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Serie LECSA/LECS!( 1-T

Ejemplo de cableado de alimentacion: LECSA

LECSALI-U]

Alimentacion del circuito principal

CNP1

Monofasica 200 a 230 VAC nNFB MC .- )Ly Resistencia
o ‘ g . rejgeneraéiva
. i i ! integrada
Monoféasica 100 a 120 VAC <\ 3 —O L2 9 U
' Opcionde 77T

| _regeneracion |

Alimentacioén del circuito

Protector de
circuito

de control 24 VDC

CN2

Motor

Encoder

I ®

]Conector de alimentacién del circuito principal: CNP1 | = Accesorio
Nombre
del Funcion Detalles
terminal
Tierra de proteccion | Debe conectarse a tierra a través del terminal de tierra del
(PE) servomotor y la tierra de proteccion (PE) del panel de control.
L P . Conecta la alimentacion del circuito principal.
! C"T.““" Ft’””.‘?'pa' LECSAT1: Monofasica 100 a 120 VAC, 50/60 Hz
L2 alimentacion LECSA2: Monofasica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz
Terminal para conectar la opcion de regeneracion
P Opcién de LECSA[J-S1: No conectado de fabrica
., LECSA[I-S3, S4: Conectado de fabrica
c regeneracion « Si se requiere la opcion de regeneracion para la «Seleccion
de modelo», conéctala a este terminal.
u Alimentacion del
servomotor (U)
Alimentacion del .
\% servomotor (V) Conéctalo al cable del motor (U, V, W).
W Alimentacion del
servomotor (W)
Conector de alimentacion del circuito de control: CNP2 | « Accesorio
Nombre
del Funcién Detalles
terminal
Alimentacion del
24V ((I:iI'CL<}1)0 de control 24 V de alimentacién del circuito de control (24 VDC).
24
Alimentacion del
ov 0 V de alimentacion del circuito de control (24 VDC).

circuito de control
(0V)
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Ejemplo de cableado de alimentacion: LECSB2-T[ ], LECSS2-T( 1, LECSN2-T[

Driver de servomotor AC Serie L E CS A/ L E CS |:| - T

Para monofasica 200 VAC

200 a

" Opdinde T

| _regeneracion | __ 0C

Monofésica ——x /1
240 VAC H(/‘ﬁ

Para trifasica 200 VAC

MCCB  MC |2 ---

MCCB
Trifasica —Xx
200 a !
240 VAC X

' Opcibnde | |
' _regeneracion | _ |

Encoder

# Para alimentacion monoféasica 200 a 240 VAC, la alimentacién debe conectarse a los terminales L1 y L3, sin que haya nada conectado a La.
Ten en cuenta que las ubicaciones del cableado son diferentes de las del modelo LECS[.

Conector de alimentacién del circuito principal: CNP1 |+ Accesorio
Nombre del A
e Funcién Detalles
E Al tacio Conecta la alimentacién del circuito principal.
2 dol aireuito | LECSB2-T/LECSS2-T/LECSN2-T:
Ls principal Monofasica 200 a 240 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion: L1, L3
Trifasica 200 a 240 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion:L1, L2, L3
N(=) No conectar.
Ej Conectar entre P3 y P4. (Conectado de fabrica)
Conector de alimentacion del circuito de control: CNP2 | « Accesorio
Nombre del .
emingl Funcién Detalles
P(+) Oncié Conéctalo entre P(+) y D (Conectado de fabrica).
pcién de ) ) " > "
C - | = Si se requiere la opcidon de regeneracion para la «Seleccion de modelo»,
D regeneracion|  congctala a este terminal.
L11 Alimentacion | Conecta la alimentacion del circuito de control.
del circuito de| LECSB2-T/LECSS2-T/LECSN2-T:
La1 control Monofasica 200 a 240 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion: L11, L1
Conector del motor: CNP3 | = Accesorio
Nombre del terminal Funcion Detalles
U Alimentacion del servomotor (U)
\ Alimentacién del servomotor (V) | Conéctalo al cable del motor (U, V, W).
W Alimentacion del servomotor (W)

Gl

Motor
Encoder
LECSS2-T(]
S Ejemplo de
L1 @ vista frontal
L2 @ [i]
=) &) D
e =k ,% D@
P3 @ [] %1] %
o L]
PO [ > “
- :
P O [0 —*é[
c O o=
0. ©O %
L11 D@
L21 D@ 0
&)
v OO
[S]il

G
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Serie LECSA/LECS!( 1-T

Ejemplo de cableado de alimentacion: LECSC2-T(]

LECSC2-TLJ

Para monofasica 200 VAC

- M
Monofasica ¢

200 a

" Opcibnde -
i regeneraciéon R

Para trifasica 200

CCB

MCCB
Trifasica —X
200 !
U M a 230
otor VAC
\Y
w
| Opciende 1 |
| _regeneracion _ - - -
Encoder

VAC

Encoder

Ian®

* Para alimentacion monofasica 200 a 230 VAC, la alimentacion debe conectarse a los terminales L1 y L2, sin que haya nada conectado a La.

Conector de alimentacion del circuito principal: CNP1 | = Accesorio
Nombre L1
del Funcion Detalles
terminal L2
L1 Circuito | Conecta la alimentacion del circuito principal.
L2 principal | LECSC2-T: Monofasica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion: L1, L2 Ls
L3 alimentacion Trifasica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion: L1, L2, L3 N
N No conectar.
P3 o P3
Pa Conectar entre P3 y P4. (Conectado de fabrica)
P4
Conector de alimentacioén del circuito de control: CNP2 |  Accesorio
P
Nombre )
del Funcion Detalles c
terminal D
P(+) Regeneracion Conectar entre Py D (Puenteado de fébrica). 3 Ly1
¢} » + Si se requiere la opcion de regeneracion para la «Seleccion de modelo»,
D opcion Conéctelo a este terminal. L1
L11 ircui
CIE(;L::II?O?e Conecta la alimentacién del circuito de control.
L21 i .. |LECSC2-T: Monofasica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion: L11, L21 u
alimentacion
\Y
Conector del motor: CNP3| = Accesorio W
Nombre
del Funcién Detalles
terminal
U Alimentacion del servomotor (U)
Vv Alimentacion del servomotor (V) | Conéctalo al cable del motor (U, V, W).
W Alimentacion del servomotor (W)
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Driver de servomotor AC Serie L E CS A/ L E CS |:| - T

Ejemplo de cableado de senal de control: LECSA

LECSAC-]

Este ejemplo de cableado muestra la conexion a un PLC (FX3U-LICIMT/ES) fabricado por Mitsubishi Electric Corporation cuando se use
en el modo de control de posicion. Consulta el manual de funcionamiento de la serie LECSA y cualquier bibliografia técnica o manual
de funcionamiento para tu PLC y unidad de posicionamiento antes de conectarte a otro PLC o unidad de posicionamiento.

2 m 0 menos*5

Modo de control de posicion | ‘

*1

*2

*3
%4
*5
*6
*7

FX3U-LICIMT/ES (fabricaélo por

Mitsubishi Electric Corporation)

S/S
24V j LECSA
ov #4 *4
Alimentacién L %2 CN1 CN1 B
de PLC &) 24 VDC DICOM| 1 9 | AM RA1 | Alarma+3
N OPC| 2 Pt
oocoml 13 12 | MBR RA2 Blogueo de freno
- electromagnético
Y000 [V ‘/ . PP | 23 |ss 9
COM1 [i T
[ — !
Y010 G NP | 25 |*6 10 m 0 menos
COM3 TR E—— S — —
i ! i ! 15 | LA TV‘ l/ Y Encoder de pulsos fase A
Y004 [: : ‘/ — CR| 5 16 | LAR [ = —— (diferencial line driver)
COM2 : : — % ‘ 17 LB % : l/ % : Encoder de pulsos fase B
L ‘/ — 18 | LBR [ = —— (diferencial line driver)
XOod : : = : ; INP | 10 19 | LZ : ‘ l/ : — Encoder de pulsos fase Z*7
'4—'/—‘—“ i — 20 | LZR — —— (diferencial line driver)
XOoOO [ —— RD | 11 14 | LG ﬁ 777777777777 == Comun control
XOoo — ‘/ — OP | 21 |7 |Placa| sD
] A k LG | 14
SD |Placa
£
CN1
Parada de emergencia \11\ EMA 8
Servo ON SON| 4
Reset
RES| 3
0
Final de carrera de giro en avance T LSP 6
Final de carrera de giro en retroceso T~ LSN 7
10 m o menos
CNP1|

Para prevenir las descargas eléctricas, aseg(irate de conectar el terminal de tierra de proteccion (PE) del conector de alimentacion del circuito principal del driver (CNP1) (marcado €) al terminal de
tierra de proteccion (PE) del panel de control.

Para el uso de interfaz, suministra 24 VDC +10 %, 200 mA usando una fuente externa. 200 mA es el valor cuando se usan todas las sefiales de comando I/0. Ademas, al reducir el nimero de entradas/
salidas se puede reducir la capacidad de corriente. Consulta el manual de funcionamiento para la corriente necesaria para interfaz.

El fallo (ALM) esta activado normalmente. Si esta desactivado (se produce una alarma), detén la sefial del PLC usando el programa de secuencia.

Las sefiales con el mismo nombre se conectan en el interior del driver.

Para entrada de pulsos de comando con un método de colector abierto. Si se usa una unidad de posicionamiento cargada con un método diferente de diferencial line driver, el valor sera 10 m o inferior.
Si la entrada de tren de pulsos de comando es un método de colector abierto, solo es compatible con la interfaz de tipo COM+ (NPN). No se corresponde con la interfaz COM- (PNP).

El encoder de pulsos de fase Z se corresponde con el método de diferencial line driver y el método de colector abierto. Si la fase Z del encoder esta usando el método de colector abierto, solo es
compatible con la interfaz de tipo COM+ (NPN). No se corresponde con la interfaz COM- (PNP).
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Serie LECSA/LECS!( 1-T

Ejemplo de cableado de senal de control: LECSA

En este ejemplo de cableado, el dispositivo del pin CN1-10 en el estado inicial se ha modificado al dispositivo que se muestra a conti-
nuacion. Para mas detalles sobre el dispositivo y el método de cambio, consulta el manual de funcionamiento de la serie LECSA.
CN1-10: MEND (Finalizacién de carrera)

Modo de posicionamiento (Método de tabla de puntos)
Para interfaz I/O COM+ (NPN)

Parada de emergencia

Servo ON

Seleccion automatica/manual
Sensor de origen

Seleccion 1 del n° de puntos
en la tabla/n°® de programa
Seleccion 2 del n° de puntos
en la tabla/n°® de programa
Inicio de giro en avance
Inicio de giro en retroceso

LECSA
#4, %5
v %8 CNA1 CNi1 o
24 VDC oPC| 2 o | ALM RAT
1} DICOM| 1 Bt
pocom| 13 10 [MEND RA2
N
) G N o1
ah EM1| 8 11 | RD RA3
SON| 4 Bt
MDo | 3 12 | MBR RA4
R DOG| 25
plo | 5
10 m o menos
DI | 23 19 | Lz f—— ‘/
ST1| 6 20 | LZR — I
sT2| 7 15 | LA | ‘/
10 m o0 menos 16 | LAR H — H
A
18 | LBR | _ L
14 | LG pPo—F
21
Placa
2 m 0 menos
CNP1
- Gy

Alarma*3

Distancia completada

Listo

Bloqueo de freno
electromagnético

Encoder de pulsos fase Z*¢
(diferencial line driver)
Encoder de pulsos fase A
(diferencial line driver)
Encoder de pulsos fase B
(diferencial line driver)
Comun control

Comdn control

Encoder de pulsos en fase Z*6
(Colector abierto)

«1 Para prevenir las descargas eléctricas, aseglrate de conectar el terminal de tierra de proteccion (PE) del driver (marcado @) al terminal de tierra de
proteccién (PE) del panel de control.

*2

do 1/0. Ademas, al reducir el nUmero de entradas/salidas se puede reducir la capacidad de corriente.
+3 El fallo (ALM) esta activado normalmente.

4

Las senales con el mismo nombre se conectan en el interior del driver.

Para el uso de interfaz, suministra 24 VDC =10 %, 200 mA usando una fuente externa. 200 mA es el valor cuando se usan todas las senales de coman-

+5 El ejemplo de cableado corresponde a la interfaz de tipo COM+ (NPN). Consulta el manual de funcionamiento de la serie LECSA para la interfaz de
tipo COM- (PNP). Ten en cuenta que el pin 23 y el pin 25 no se pueden usar para la interfaz de tipo COM-.

*6

El encoder de pulsos de fase Z se corresponde con el método de diferencial line driver y el método de colector abierto. Si la fase Z del encoder esta

usando el método de colector abierto, solo es compatible con la interfaz de tipo COM+ (NPN). No se corresponde con la interfaz COM- (PNP).
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Driver de servomotor AC Serie L E CS A/ L E CS |:| - T

Ejemplo de cableado de sefal de control: LECSC2-T[ |

LECSC/LECSC2-T
=2 CN6 N
24 VDC [ 4 =~ '
Alimentacion — CN6 14 RD RA1 N + Listo
=T
T DICOM| 5 15 | ALM RA2 } Alarma-3
DOCOM| 17 =t
Parada de emergencia \71\ EMG| 1 16 zp RA3 ! Retorlnc: %Ofigen
Sensor de origen P~ DOG| 2 completado
Final de carrera de giro en avance ma LSP| 3 10 m 0 menos
Final de carrera de giro en retroceso T~ LSN 4 13 LZ :T 777777 ‘7 — 7: 7% Encoder de pulsos fase Z
10 m 0 menos 26 | LZR : ? — : ? (diferencial line driver)
11 LA [ - — Encoder de pulsos fase A
24 | LAR [ /‘ L1~ (diferencial line driver)
12 | LB = = +~ Encoder de pulsos fase B
25 | LBR | l L+ (diferencial line driver)
23 | LG f——————————+ Coman control
Placa| SD s
PE 0—
CN1
L

=1 Para prevenir las descargas eléctricas, asegUrate de conectar el terminal de tierra de proteccion (PE) del driver (marcado @) al terminal de tierra de
proteccion (PE) del panel de control.

%2 Para el uso de interfaz, suministra 24 VDC 10 %, 150 mA usando una fuente externa.

x3 El fallo (ALM) esta activado normalmente. Si esta desactivado (se produce una alarma), detenga el driver usando las sefiales de control del PLC.
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Serie LECSA/LECS!( 1-T

Ejemplo de cableado de senal de control: LECSB2-T[ |

Este ejemplo de cableado muestra la conexién a una unidad de posicionamiento (QD 7 5 D) fabricado por Mitsubishi Electric Corporation
cuando se use en el modo de control de posicion. Consulta el manual de funcionamiento de la serie LECSB2-T y cualquier bibliografia técnica
o manual de funcionamiento para tu PLC y unidad de posicionamiento antes de conectarte a otro PLC o unidad de posicionamiento.

Modo de control de posicion
Para interfaz I/O COM+ (NPN)

Unidad de posicionamiento LECSB2-TL]
QD75D (fabricada por 24 VDC*2
Mitsubishi Electric c oN1
Corporation) vt 24 VDC*?
CN1 47 |DOCOM—— 5
Bt Alarma*3
Dicom| 20 48 | ALM RA1 ,
CLEARCOM DOCOM| 46 Bt Deteccion de velocidad
CLEAR CR | 41 23 | ZSP RA2 t Cero
Bt Limitacion de par
RDYCOM 25 | TLC RA3 —
READY RD | 49 Bt En posicién
PULSE F + PP | 10 24 | INP RA4
PULSE F - PG 11 10
PULSE R + NP a5 | | N N Mo menos
PULSER - NG | 36 4 LA — “ l/ i “ Encoder de pulsos fase A
PGO Lz | s 5 |LAR [+ | —— (diferencial line driver)
PGO COM LZR| 9 6 LB — : l/ i : Encoder de pulsos fase B
LG 3 7 | LBR : 1 — : — (diferencial line driver)
SD |Placa — ! ‘= Coman control
10 ™M 0 menos*s 34 | LG Comun control
383 | OP mom——=—— Encoder de pulsos en fase Z
Placa| SD L (Colector abierto)
2 m o menos
10 m 0 menos a
CN1
Parada de emergencia 7/—\11\— EM2 | 42
Servo ON SON | 15 4
Reset —— RES | 19 CN6
. . L
Tlpo de ,co.ntrol proporcional PC 17 3 | MO1 110 VDG Monitor analégico 1
Seleccion del limite de par externo TL 18 1 G ———— N Monit aico 2
Final de carrera de giro en avance ™~ LSP | 43 2 MO2 +10VDC onitor analogico
Final de carrera de giro en retroceso \7\24 VDC2 LSN | 44 2m o menos
Ajuste del limite superior [ ¥ -v---- ! i - DICOM|_21
! P 5P15R|_ 1
Limite de par analégico - — TLA | 27
+10 V/Max. par 1\1”7”””“ G | 28
4 SD |Placa
2 m 0 menos
CN8
*5
Conector de bypass
<> ﬁ

+1 Para prevenir las descargas eléctricas, aseglrate de conectar el terminal de tierra de proteccién (PE) del driver (marcado ©) al terminal de tierra de
proteccién (PE) del panel de control.

%2 Para el uso de interfaz, suministra 24 VDC =10 % usando una fuente externa. Ajusta la capacidad de corriente total en 500 mA. 500 mA es el valor
cuando se usan todas las sefiales de comando I/0. Ademas, al reducir el nimero de entradas/salidas se puede reducir la capacidad de corriente.

=3 El fallo (ALM) esta activado normalmente. Si esta desactivado (se produce una alarma), detén la sefial del PLC usando el programa de secuencia.

#4 Las sefiales con el mismo nombre se conectan en el interior del driver.

=5 Para comando por pulsos en modo conector de bypass. Para el método de colector abierto, es 2 m o inferior.

6 Cuando no uses la funcién STO, usa el driver con el diferencial line driver (suministrado como accesorio) insertado.

%7 Configura un circuito para desconectar EM2 cuando desconectes el circuito principal para prevenir un reinicio inesperado del driver.
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Driver de servomotor AC Serie L E CS A/ L E CS |:| - T

Ejemplo de cableado de senal de control: LECSB2-T[ |

En este ejemplo de cableado, los dispositivos del pin CN1-22, el pin CN1-23 y el pin CN1-25 en el estado inicial se han modificado a los
dispositivos que se muestran a continuaciéon. Para mas detalles sobre los dispositivos y el método de cambio, consulta el manual de
funcionamiento de la serie LECSB2-T.

CN1-22: CPO (Coincidencia aproximada)/CN1-23: ZP (Finalizacién del retorno al origen)/CN1-25: MEND (Finalizacion de carrera)

Modo de posicionamiento (Método de tabla de puntos)
Para interfaz I/O0 COM+ (NPN)

LECSB2-TUJ
4
CNT 24 VDC*2
46 [DOCOM J 4
47 |DOCOM
10 m 0 menos 4 Bt
IAlimentacion del circuito principall CN1 48 | ALM RA1 | Alarma3
N ©“T
Parada de emergencia 2 — 4 EM2 | 42 22 |CPO RA2 t Coincidencia aproximada
ServoON ——_——SON | 15 =
Seleccion de modo de funcionamiento 1 MDO | 16 23 | ZP RA3 =] Retorlnc: z:jorigen
- . Bt completado
Inicio de giro en avance STt | 17 25 |MEND RA4  Distancia completada
Inicio de giro en retroceso ST2 | 18 >
Sensor de origen DOG | 45 24 | INP RA5 =1 En posicién
. . ‘1\ L
Final de carrera de giro en avance LSP | 43 49 RD RAG Listo
Final de carrera de giro en retroceso ™~ LSN | 44
*
Seleccion 1 del n° de puntos en la tabla DI0O | 19 13 i
Seleccion 2 del n° de puntos en la tabla DI1 | 41 14 7 10 m o menos
Seleccion 3 del n° de puntos en la tabla DI2 | 10 re---- .
Seleccion 4 del n° de puntos en la tabla DI3 | 35 8 | LZ | 7 Encoder de pulsos fase Z
| oicoml 20 9 |LZR : 3 // | 3 (diferencial line driver)
24 VDC*2 oicoml 21 4 | LA l " Encoder de pulsos fase A
opc| 12 5 |LAR = —— (diferencial line driver)
Ajuste del limite superior v oeomme PisR| 1 6 LB [ % ‘/ 1 % Encoder de pulsos fase B
Accionamiento anal6gico } ; } ; L Ve > 7 | LBR : | — : } (diferencial line driver)
+10 V/0 a 200 % L e L,l: S — L+~ Comun control
Ajuste del limite superior )\:: ==f=z== ‘: ( ‘ LG | 28 34 ’ Comun control
Limite de par analégico ] — — ; TLA | 27 33 . Encoder de pulsos en fase Z
+10 V/Max. par = T Placa (Colector abierto)
******* “—— SD [Placa
2 m 0 menos
2 m 0 menos
%4
CN6
:13 l\f_((); %110 VDC Monitor analégico 1
+ . -
> | mo2 +10 VDC Monitor analégico 2
2 m o menos
CN8
5
Conector de bypass

+1 Para prevenir las descargas eléctricas, asegUrate de conectar el terminal de tierra de proteccion (PE) del servoamplificador (marcado @) al terminal de
tierra de proteccion (PE) del panel de control.

%2 Para el uso de interfaz, suministra 24 VDC +10 % usando una fuente externa. Ajusta la capacidad de corriente total en 500 mA. 500 mA es el valor
cuando se usan todas las sefiales de comando 1/0. Ademas, al reducir el nimero de entradas/salidas se puede reducir la capacidad de corriente.

+3 El fallo (ALM) esta activado normalmente. (Contacto normalmente cerrado)

+4 Las sefiales con el mismo nombre se conectan en el interior del servoamplificador.

+5 Cuando no uses la funcién STO, usa el servoamplificador con conector de bypass (suministrado como accesorio) insertado.

%6 Configura un circuito para desconectar EM2 cuando desconectes el circuito principal para prevenir un reinicio inesperado del driver.

«7 Los dispositivos de salida no estan asignados en el estado inicial. Asigna los dispositivos de salida segun sea necesario.
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Serie LECSA/LECS!( 1-T

Ejemplo de cableado de sefal de control: LECSN2-T[ ]

Final de carrera de giro en avance

Final de carrera de giro en retroceso

Equipo maestro

LECSN2-T(]
10 m o menos 7 w7 10 m o menos
) Alimentacion del circuito principal*3
42 princip: CN3 CN3 24 VDG
Parada de emergencia2 [~ L EM2 | 20 3 |pocom i}
s Lsp| 2 B
Y 13 | MBR RA1 4 Bloqueo de freno electromagnético
LSN | 12 N
=T
Sensor de origen T~ DOG| 19 9 INP RA2 t En posicion
Sonda tactil 1 TPR1| 10 o
Sonda tactil 2 TPR2| 1 15 | ALM RA3 - Alarma
1 DICOM| 5 -
24 VDC*® -,
6 LA : Encoder de pulsos fase A
16 | LAR ‘ (diferencial line driver)
7 | LB 3 Encoder de pulsos fase B
17 | LBR ‘ (diferencial line driver)
8 LZ i Encoder de pulsos fase Z
18 | LZR ‘ (diferencial line driver)
1 | LG N Coman control
4 | MOt Monitor analégico 1
N
CNg 14 | MO2
w4 Monitor analdgico 2
Conector de bypass Placa] sp
2 m o menos
SLOT
H Tarjeta de red

e

#1

«1 Para prevenir las descargas eléctricas, asegurate de conectar el terminal de tierra de proteccién (PE) del driver (marcado @) al terminal de tierra de

proteccion (PE) del panel de control.

%2 Si el equipo maestro no dispone de funcion de parada forzada, instala siempre el interruptor 2 de parada forzada (contacto normalmente cerrado).

%3 Configura un circuito para desconectar EM2 cuando desconectes el circuito principal para prevenir un reinicio inesperado del driver.

+*4 Cuando no uses la funcién STO, usa el driver con el conector frente a cortocircuitos (suministrado como accesorio) insertado.

*5 Para el uso de interfaz, suministra 24 VDC =1 0 % usando una fuente externa. Ajusta la capacidad de corriente total en 300 mA. 300 mA es el valor
cuando se usan todas las sefiales de comando 1/0. Ademas, al reducir el nUmero de entradas/salidas se puede reducir la capacidad de corriente.

#6 El fallo (ALM) esté activado normalmente. (Contacto normalmente cerrado)

«7 Las sefales con el mismo nombre se conectan en el interior del driver.
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Driver de servomotor AC Serie L E CS A/ L E CS |:| - T

Ejemplo de cableado de senal de control: LECSS2-T[ |

Para interfaz I/0 COM+ (NPN) LECSS2-TC]
w4 10 m o menos
CN3
CN8 5 |DICOM
*9 13 | MBR RA1 ,
Conector de bypass B Bloqueo de freno electromagnético
9 INP RA2 1
B En posicién
10 m 0 menos 15 | ALM RA3 ,
B Alarma*3

Alimentacion del

circuito principal*10 iy

CN3 6 LA — Encoder de pulsos fase A

Parada de emergencia2 |- —I~—— TeEm2| 20 16 | LAR L1 (diferencial line driver)
FLS T~ DI 2 7 LB — Encoder de pulsos fase B

RLS — D2 | 12 17 | LBR ; 1 (diferencial line driver)
DOG DI3 | 19 8 Lz v : Encoder de pulsos fase Z

1 DICOM| 10 18 | LZR i ! (diferencial line driver)

24 VDC*? P ,
DOCOM| 3 11 LG — Comun control

4 | MO1
1 LG

Monitor analégico 1
+10 VDC

Controlador del sistema
de servoaccionamiento

14 | MO2 Monitor analégico 2
Cable optico SSCNET I *5 +10 VDC
) CN1A
[7 (opcional) M r] Placa| SD
] L L]
2 m 0 menos
CN1 SWi1

[]w
<

=
N

%7

=
E-U)

N
w

~[Cm

LECSS2-T( |6

CN1A (Eje 2)
| SW1 . - ;
|| +1 Para prevenir las descargas eléctricas, asegurate de
conectar el terminal de tierra de proteccion (PE) del driver
CN1E SW2| 7 (marcado @) al terminal de tierra de proteccion (PE) del
L] HHHH panel de control.
1534 «2 Para el uso de interfaz, suministra 24 VDC +10 % usando
. . una fuente externa.
Cabl.e optico SSCNET 11 *5 +3 El fallo (ALM) esté& activado normalmente. Si esta OFF
(opcional) LECSSZ'ITD 6 (desactivado) (se produce una alarma), detenga el PLC
CN1A (Eje 3) maestro usando el programa de PLC maestro.
[ ] Swi #4 Las sefiales con el mismo nombre se conectan en el interior
L del driver.
CN1B swa| 7 #5 Usa los siguientes cables 6pticos SSCNET I .
T] Consulta «Cable 6ptico SSCNET II » en la pagina 33 para
[ HHHH las referencias de los cables.
1234 Cable Ref. producto | Longitud del cable
EE— LECSS2-T1 | «5 Cable 6ptico SSCNETII | LE-CSS-[] 0.15ma3m
CN1A (Eje n)
I SWi1 6 Las conexiones del eje 2 en adelante se omiten.
| #7 Se pueden ajustar hasta 64 ejes para el conmutador
CN1B giratorio de seleccién del eje (SW1) y los conmutadores de
SW2| #7 ajuste del nimero de eje (SW2-3, SW2-4) en combinacion.
Tapén*8 [] HHHH Observe que el niimero de ejes de conexién depende de las
1234 caracteristicas técnicas del PLC maestro.

«8 Asegurate de colocar un tap6on en el CN1A/CN1B no usado.
%9 Cuando no uses la funcion STO, usa el driver con el
conector frente a cortocircuitos (suministrado como
accesorio) insertado.
%10 Configura un circuito para desconectar EM2 cuando
desconectes el circuito principal para prevenir un reinicio
inesperado del driver.
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Serie LECSA/LECS!( 1-T

Opciones

Cable del motor, cable de bloqueo, cable de encoder (LECSA, LECSS-T comun)

LE-CS

Modelo de motoI %ireccién del conector
| S | Servomotor AC | Lado del eje
i N G AP
Descripcion de cable gﬂ‘r&%‘]}_j——ﬁﬂl
M [ Cable del motor A ] )
B | Cable de bloqueo 2
E | Cable del encoder 1
Tipo de cablee Lado Ccint:aﬂo al eje
S | Cable estandar it Jog 7 {p;t{\Z 3
R Cable robotico B i — DI
= =i
Longitud del cable (L) [m]e * | —
2 2
5 5
A 10 Ref. producto oD Peso
LE-CSM-S[JA 6.2 Ref. producto | Longitud [m] | Peso [g]
- - . LE-CSM-S[1B ' LE-CSM-S2[] 2 180
LE-CSM-LILI: Cable del mot%r ol LE-CSM-S50] 5 200
< ‘ LE-CSM-RCIB 5.7 LE-CSM-SA[] 10 800
g ! LE-CSM-R20 | 2 180
LE-CSM-RAL] 10 800
Ref. producto oD
LE-CSB-II: Cable de bloqueo™ LE-CSB-SOA | | Peso
7 % LE-CSB-S[B : Ref. producto | Longitud [m] | Peso [g]
@ 32 < LE-CSB-RUA | . LE-CSB-S2[] 2 80
s, LE-CSB-RB : LE-CSB-S5[] 5 200
(29.6) L LE-CSB-SAL] 10 400
LE-CSB-R2[] 2 80
. LE-CSB-R5[] 5 200
LE-CSE-[ILI: Cable del encoder e m 200
5 o Peso
@E ! m Ref. producto | Longitud [m] | Peso [g]
L - . | LE-CSE-S2[] 2 220
(20) 87. LE-CSE-S50] 5 600
%1 Si se usa un actuador con freno, se requiere cable de bloqueo. LE-CSE-SAL 10 1200
LE-CSE-R2[] 2 220
LE-CSE-R5[] 5 600
LE-CSE-RA[] 10 1200
Conector I/O (Sin cable, s6lo conector)
LE-CSNB
LE -CSN LE-CSNA o E-CSNS
oL O
Tipo de driver } 5 D N 2 Peso
A LECSAL], LECSC2-T[] T Ref. producto] Peso [g]
B LECSB2-T(] =S e | LE-CSNA | 25
S LECSN2-T],LECSS2-T(] 39 LE-CSNB 30
LE-CSNS 16

# LE-CSNA: 10126-3000PE (conector)/10326-52F0-008 (kit de carcasa),fabricados

por 3M Japan Limited o equivalente

LE-CSNB: 10150-3000PE (conector)/10350-52F0-008 (kit de carcasa), fabricados

por 3M Japan Limited o equivalente

LE-CSNS: 10120-3000PE (conector)/10320-52F0-008 (kit de carcasa), fabricados
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por 3M Japan Limited o equivalente

= Tamanfo de conductor aplicable: AWG24 a 30

Si se usa el modelo LECSB-T en cualquier modo distinto al modo de

posicionamiento, se requiere un cableado de parada forzada (EM2) en todos los

O o un cable I/0 de antemano.

casos. (El actuador eléctrico no funcionara sin cableado.) Prepara un conector I/




Driver de servomotor AC Serie L E CS A/ L E CS |:| - T

Opciones
Cable 6ptico SSCNET I (LECSS2-T[)) Cable /O
T . . TLongitud del cable
Modelo de motor Longitud del cable Tipo de driver (L) [m]
S [ servomotor AC | :2 S15m A |Para LLECSA, LECSC2-TC] 1] 1.5 |
. Peso
ipcié J 0.5m B Para LECSB2-T(]
Descrlp’cpn de cable : = Ref. producto | Peso [g]
|S [cable optico SSCNET ] . : S | Para LECSN2-T(J, LECSS2-TC)|  [LEC-CSNA-1| 303
m LEC-CSNB-1| 472
LEC-CSNS-1| 221
# LE-CSS-00 es MR-J3BUS[IM
fabricado por Mitsubishi Electric Corporation. N°depinn  Lado del driver Lado del PLC, efc.
Pin 1 90 15
Peso T %ﬁ rd ]
Ref. producto | Longitud [m] | Peso [g] a
LE-CSS-L 0.15 100 T Q 100 80
LE-CSS-K 0.3 100 u w 1500
LE-CSS-J 0.5 200
CEcss1 |
LE-CSS-3 3 200 * LEC-CSNA-1: 10126-3000PE (conector)/10326-52F0-008 (kit de
carcasa), fabricados por 3M Japan Limited o equivalente
LEC-CSNB-1: 10150-3000PE (conector)/10350-52F0-008 (kit de
carcasa), fabricados por 3M Japan Limited o equivalente
LEC-CSNS-1: 10120-3000PE (conector)/10320-52F0-008 (kit de
carcasa), fabricados por 3M Japan Limited o equivalente
* Tamafio de conductor: AWG24
# Si se usa el modelo LECSB-T en cualquier modo distinto al modo de
posicionamiento, se requiere un cableado de parada forzada (EM2) en
todos los casos. (El actuador eléctrico no funcionaréa sin cableado.)
Prepara un conector 1/0 o un cable /0O de antemano.
Diam. ext. de cable Dimensiones / N° de pins
Ref. producto @D Ref. producto | W H T U N° de pin n
LEC-CSNA-1 | 111 LEC-CSNA-1 37.2 14 14
LEC-CSNB-1 | 13.8 LEC-CSNB-1 | 39 | 524 | 12.7 18 26
LEC-CSNS-1 9.1 LEC-CSNS-1 33.3 14 21

Cableado

LEC-CSNA-1: N° de pins 1 a 26
LEC-CSNB-1: N° de pins 1 a 50
LEC-CSNS-1: N° de pins 1 a 20

N°de |N°par| ooiordel | Marcaenel | COlor | | N°de IN°par| ojo o | Marcaenel | COOF || N°de IN°par| oo qer | Marca en el | GOl
pindel | de aislamiento cable bl | piied | ok aislamiento cable dollayl | pinidelljide aislamiento bl Eo12)
conector | cables marca | | conector | cables marca | | conector | cables CELUC marca

1 o | Rojo 19 - - Rojo 35 - .- Rojo
— 1 N — 1 R ——1
5 aranja  — Negro 20 0 osa [ Negro 36 18 Blanco ==== |Negro
3 ) - Rojo 21 |- —— Rojo 37 } - .- Rojo
— 2 | — 11 N ——
2 Gris claro — Negro > aranja [ ——— Negro 38 19 Amarillo === |Negro
5 - Rojo 23 ) - - - Rojo 39 - ... Rojo
— BI —1 12 | —
6 3 anco | Negro o4 Gris claro p— Negro 20 20 Rosa mmm= [Nego
7 , - Rojo 25 - .- Rojo 41 = = = m| Roj
— 4 Amarillo J <<——- 13 | Blanco ) <— 21 Naranja ol
< 8 - Negro| | o | 26 - - - Negro| | o | 42 = mm = mm = Negro
- ° . o -
9 - Rojo 27 - - - Rojo
% —1 5 Rosa J 3 — 14 Amarillo J 3 143 | 22 |Giris claro === =] Rojo
S 10 - Negro 28 - - - Negro 44 = = mm = Negro
11 |- Rojo 29 L Rojo 45 = = mm = Rojo
— N — 1 R —
12 6 aranja  —— Negro 30 5 osa ——p Negro 6 23 Blanco p———
13 - - Rojo 31 . ... Rojo j
—1 7 |Grisclaro ) —-1 16 Naranja ] 147 24 Amarillo = = Rojo
14 - - Negro 32 mmmm | Negro 48 = = mm = Negro
15 - - Rojo 33 . - .- Rojo 49 = = mmmm m Rojo
— 8 BI —— 17 |G | —
16 ANCO | o Negro 34 T T T Negro 50 25 Rosa = mm = mm = Negro
17 ) - - Rojo
—— Amarill
18 9 marillo —— Negro
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Serie LECSA/LECS!( 1-T

Opciones

Opcién de regeneracién (LECSC comun)

LEC-MR-RB-

LEC-MR-RB-032

Tipo de regeneracién opcional

032

Potencia de regeneracion admisible 30 W

12 Potencia de regeneracion admisible 100 W

= Confirmar la opcion de regeneracion que se va a

utilizar en «Seleccion de modelo».

2 x @ 6 Orificio de montaje

| 30
7 15 B
TTRE
3 5.1
- B 3
®
E
—
o N E
(20) 99 6 ©
119
000000
8 &
Peso
Ref. producto Peso [kg]

LEC-MR-RB-032

0.5

* MR-RB032 fabricado por Mitsubishi Electric Corporation

Tarjeta de red (LECSN2-TL)

29

LEC-S—[N9|

Modelo de tarjeta de red
N9 EtherNet/IP™

NE EtherCAT

NP PROFINET

LEC-MR-RB-12
- ) 40
2 x @ 6 Orificio de montaje
36
15 3
T~
() ® 0
3 5.0 3| 8
E
®
® ®| :
o 2. ﬁﬁ ©
(20) 149
169
000000000
o0 ot
Peso
Ref. producto Peso [kg]
LEC-MR-RB-12 1.1

* MR-RB12 fabricado por Mitsubishi Electric Corporation

LEC-S-[] comun

Peso

Ref. producto

Peso [g]

LEC-S-[
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Driver de servomotor AC Serie L E CS A/ L E CS |:| - T

Opciones

o

] =) m————0

|
.ﬁ w Cable USB
-’ PC Software de
LECSA LECSB2-TUJ LECSC2-TC] LECSS2-T[] configuracion

Drivers (MR Configurator2™)

Software de configuracién (MR Configurator2™) (LECSA, LECSLI-T comun)

LEC-MRC2

* SW1DNC-MRC2-[J, fabricado por Mitsubishi Electric Corporation

Idioma de visualizacién Consulte el sitio web de Mitsubishi Electric Corporation para el entorno de

— VerSi(’?"W en J'{iPOf]éS trabajo y la informacion de actualizacion de version.
E Version en inglés MR Configurator2™ es una marca registrada de Mitsubishi Electric Corporation.
Cc Version en chino

El ajuste, visualizacion de la forma de onda, diagnéstico, lectura/escritura de parametros y el funcionamiento de prueba se pueden realizar en un PC

Requisitos de hardware*! *3
Equipo Descripcion
Microsoft® Windows® 11 Education Operating System
Microsoft® Windows® 11 Enterprise Operating System
Microsoft® Windows® 11 Pro Operating System
Microsoft® Windows® 11 Home Operating System
Microsoft® Windows® 10 Education
Microsoft® Windows® 10 Enterprise
Microsoft® Windows® 10 Pro
Microsoft® Windows® 10 Home
Microsoft® Windows® 10 loT Enterprise 2016 LTSB*2
0s Microsoft® Windows® 8.1 Enterprise
Microsoft® Windows® 8.1 Pro
Microsoft® Windows® 8.1
Microsoft® Windows® 8 Enterprise
Microsoft® Windows® 8 Pro
Microsoft® Windows® 8
Microsoft® Windows® 7 Enterprise
Microsoft® Windows® 7 Ultimate
Microsoft® Windows® 7 Professional
Microsoft® Windows® 7 Home Premium
Microsoft® Windows® 7 Starter

Windows® 11 Procesador de 2 nucleos o superior compatible con 64 bits o System on a Chip (SoC)

Escritorio PC: Intel® Celeron® procesador 2.8 GHz o superior
Portatil: Intel® Pentium® M procesador 1.7 GHz o superior

CPU
(recomendado) | Otro a Windows® 11

Windows® 11 4 GB 0 més (64-bit OS)
Memoria
recomendado
( ) Otro a Windows® 11 1 GB o mas (32-bit OS)
2 GB o0 mas (64-bit OS)
Disco duro 1.5 GB 0 més
. Resolucién: 1024 x 768 o mas, Debe ser capaz de reproducir color de alta resolucion (16 bits)
Display ;
Conectable con los PC enumerados anteriormente
Cable USB LEC-MR-J3USB
Tipo de cable: Categoria 5e o superior, (doble apantallado/STP) Cable recto
Cable Ethernet Estandar: IEEE 802.3 (1000BASE-T) o ANSI/TIA/EIA-568-B (categoria 5e)

Conector: Apantallado RJ-45

1 En algunos PC, es posible que este software no funcione correctamente.
*2 So6lo se admite la edicion de 64 bits.
+*3 No se pueden utilizar caracteres de pares sustitutos ni caracteres dependientes del entorno.

Drivers compatibles con el software de configuracion

) Software de configuracion
Canr[i)\zlrble MR Configurator™ MR Configurator2™
LEC-MR-SETUP221[] LEC-MRC2[]
LECSA ©) ©)
LECSB2-T(] — ©)
LECSC2-TL] — ©)
LECSS2-TL] — ©)
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Serie LECSA/LECS!( 1-T

Opciones

Cable USB (3 m)
(LECSA, LECSLI-T comun)

LEC-MR-J3USB

= MR-J3USBCBL3M, fabricado por Mitsubishi Electric Corporation
Peso: 140 g
Cable para conectar el PC y el driver cuando se usa el software

de configuracion (MR Configurator2™)
Usar Unicamente este cable.

Cable STO (3 m)

(Unicamente para LECSB2-T[], LECSN2-TO y

LECSS2-TO)
LEC-MR-D05UDL3M

* MR-DO5UDL3M fabricado por Mitsubishi Electric Corporation

Cable para conectar el driver y el dispositivo, cuando se usa la
funcién de seguridad
Usar Unicamente este cable.

(33) 3000
(50)

=E e

06.5

Peso: 500 g
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Bateria

Las baterias de repuesto deben adquirirse en Mitsubishi Electric
Corporation.

Ref.: MR-J3BAT
fabricado por Mitsubishi Electric Corporation

Bateria para recambio
Los datos de posicion absoluta se mantienen instalando la bateria en el driver.

+ El modelo MR-J3BAT es una bateria individual que usa una bateria de
litio ER6V.
Cuando transportes baterias de litio y dispositivos con baterias de litio
integradas mediante un método sujeto a las reglamentaciones UN, es
necesario aplicar medidas acordes a la reglamentacion estipulada por
las Recomendaciones de Naciones Unidas sobre el Transporte de
Mercancias Peligrosas, las Instrucciones Técnicas (ICAO-TI) de la
Organizacion Internacional de Aviacion Civil (ICAO) y el Codigo
Maritimo Internacional sobre Mercancias Peligrosas (cédigo IMDG) de
la Organizacién Maritima Internacional (IMO). Si un cliente esta
transportando productos como los mostrados arriba, debera comprobar
las reglamentaciones mas recientes o la legislacion del pais de trans-
porte con el fin de tomar las medidas adecuadas. Consulta con un
representante de ventas de SMC para obtener mas informacién.

Peso: 30 g

Ref.: MR-BAT6V1SET
fabricado por Mitsubishi Electric Corporation

Bateria para recambio
Los datos de posicion absoluta se mantienen instalando la bateria en el driver.

Peso: 60 g

= El modelo LEC-MR-BAT6V1SET es una bateria ensamblada que usa una bateria
de litio 2CR17335A.
Cuando transportes baterias de litio y dispositivos con baterias de litio integradas
mediante un método sujeto a las reglamentaciones UN, es necesario aplicar
medidas acordes a la reglamentacién estipulada por las Recomendaciones de
Naciones Unidas sobre el Transporte de Mercancias Peligrosas, las Instrucciones
Técnicas (ICAO-TI) de la Organizacion Internacional de Aviacion Civil (ICAO) y el
Codigo Maritimo Internacional sobre Mercancias Peligrosas (codigo IMDG) de la
Organizacién Maritima Internacional (IMO). Si un cliente esta transportando
productos como los mostrados arriba, debera comprobar las reglamentaciones
mas recientes o la legislacién del pais de transporte con el fin de tomar las
medidas adecuadas. Consulta con un representante de ventas de SMC para
obtener méas informacion.

Tipos de baterias y drivers compatibles

Driver compatible Tipo de bateria
MR-J3BAT MR-BAT6V1SET
LECSBL-TC! — ©)
LECSCL-TO ©) —
LECSSLI-T] — ©)




BCITEN LECY

H MECHATROLINK Compatible

Driver de servomotor AC

Modelo absoluto
Serie LECYM/LECYU

(H IMECHATROLINK Tipo -1 )

HMECHATROLINK Tipo - 1T )

Forma de pedido

_2__

Tipo de driverl

LECYM

(€ er @

LECYU

= Si se requiere un conector /O (CN1), pide
la referencia «<LE-CYNA» por separado.
= Si se requiere un cable I/O (CN 1), pide la

M Tipo MECHATROLINK- II referencia «<LE-CSNA-1» por separado.
(Para encoder absoluto) Modelo de motor compatible
u Tipo MECHATROLINK-II Simbolo Tipo Capacidad Encoder
(Para encoder absoluto) V5 Servomotor AC (V6 *1) 100 W
V7 Servomotor AC (V7 *1) 200 W Absoluto
Tension de alimentacion V8 Servomotor AC (V8 *1) 400 W
‘ 2 ‘ 200 a 230 VAC, 50/60 Hz ‘ =1 El simbolo muestra el tipo de motor (actuador).
Dimensiones
MECHATROLINK Tipo -1I Nombre del N
H el Descripcion
LECYM2-V[] 140 (Para LECYMO-V5, V7) CN1 Conector de sefiales I/0
170 (Para LECYME\-\)B) B A CN2 Conector del encoder
o CN3*! Conector de operador digital
0 = H H M B k. Conector de comunicacion
J F @ IO CN6A | \ECHATROLINK-I
= | | A - CN6 A/B CN6B Conector de comunicacion
@ e et . MECHATROLINK- I
N ufo CN3 CN7 Conector de PC
= o} - 12§00
= slonl [l eN7 CN8 Conector de seguridad
3 F s ) T1o0! O +1 El operador digital es JUSP-OPO5A-1-E, fabricado por
= =] || - " |oo[l= YASKAWA Electric Corporation.
= A @ o1 OO CN1 Cuando se use el operador digital, el cliente debe suministrarlo.
= E:' I\~ 83 OO "4
S erf N0 — - - - —
o qu j» OE = kCNS Capacidad Po?ec;on Dimensiones de montaje Orgg:lo
vci oo g delmotor |, iieio | A | B C D montaje
=L ] HM plodlirfla—CN2  Tv5 (1oow)| @@ [ 5 | — [ 5 | 5
O] = L E : V7eoow)| @@ [ 5 [ = |5 [ 5 25
4 a 40 2 V8 (400wW)| @® | 5 | 5 | 5 5
# La posicién del orificio de montaje varia en funcion de la
capacidad del motor.
MECHATROLINK Tipo -1I
H P Ngg?gcet grel Descripcion
LECYU2-VDI 140 (Para LECYMO-V5, V7) CN1 Conector de sefiales I/0
170 (Para LECYMD_\}g) B A CN2 Conector del encoder
o CN3*! Conector de operador digital
e [ H 3 L Conector de comunicacion
_[Q ©| T H a7 RO CNBA | YECHATROLINK-II
] = 1 CN6 A/B Conector de comunicacion
: s B CN6B | \IECHATROLINK-II
(c c i CN7 Conector de PC
NI L vlo CN3 ;
o o o | oo @.{ CN8 Conector de seguridad
3 M gg | _CN7 «1 El operador digital es JUSP-OP05A-1-E, fabricado por
N oS 3 J|oo| [IEK] YASKAWA Electric Corporation.
= | - =} (on|Ts Cuando se use el operador digital, el cliente debe suministrarlo.
N =l N
: o] A /O :; o0 e
< [ N o1 OS B’ i Capacidad | Posicién [Dimensiones de montaje|Orificio de|
= [TTTT] o Un||[= del motor |del orificiofl A | B | C | D | montaje
Sl 5 +Jos Te-CN8 Vs (oow)| @@ | 5 | — | 5 | 5
2 H [[ oo gLl CN2 (V700w O [ 5 | —[5 |5 | @5
q |le | i L S V84oow) @® [ 5 |5 |55
——=== 2 0 3 * La posicion del orificio de montaje varia en funcion de la
Ll 08 capacidad del motor.
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Serie LECY!

Caracteristicas técnicas

H MECHATROLINK Tipo- I

Modelo LECYM2-V5 LECYM2-V7 LECYM2-V8
Capacidad nominal de alimentacién [kVA] 0.3 0.6 1
Capacidad maxima de alimentaciéon [kVA] 1.05 2.1 3.5
Potencia del motor compatible [W] 100 200 400
Encoder compatible Encoder absoluto de 20 bits (resolucion: 1048576 p/rev)
Alimentacion del | Tension de alimentacion [V] Trifasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)
circuito principal | Fluctuacion de tension admisible [V] Trifasica 170 a 253 VAC
Alimentacién de Tension de alimentacion [V] Monoféasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)
control Fluctuacion de tensién admisible [V] Monofasica 170 a 253 VAC
Capacidad de alimentacion (a salida nominal) [A] 0.91 [ 1.6 [ 2.8
Circuito de entrada NPN (tipo COM+)/PNP (tipo COM-)

[Asignacion inicial]

- Conmutador de deceleracion de retorno al origen (/DEC)

- Salida mantenida externa (/EXT 1 a 3)

- Funcionamiento en avance prohibido (P-OT), funcionamiento en retroceso prohibido

Entrada en Numero de (N-OT)
paralelo asignaciones 7 entradas . . i
(7 entradas) opcionales [Se pueden asignar ajustando los parametros]

- Limite de par externo en avance (/P-CL), limite de par externo en retroceso (/N-CL)

Se pueden realizar asignaciones de sefales y se pueden modificar la l6gica positiva y
negativa.

Numero de

asignaciones fijas 1 salida - Alarma de servoaccionamiento (ALM)

[Asignacion inicial]

- Bloqueo (/BK)

[Se pueden asignar ajustando los parametros]
- Finalizacién de posicionamiento (/COIN)

. - Deteccion de limite de velocidad (/VLT)
Salida en paralelo

(4 salidas) Ndmero de - Deteccion de coincidencia de velocidad (/V-CMP)
asignaciones 3 salidas - Deteccion de giro (/TGON)
opcionales - Advertencia (/WARN)

- Servoaccionamiento listo para usar (/S-RDY)
- Cerca (/NEAR)
- Deteccion del limite de par (/CLT)

Se pueden realizar asignaciones de sefales y se pueden modificar la l6gica positiva y

negativa.
Protocolo de comunicacion MECHATROLINK- I
Direccién de estaciones 4141H a 5FH
Velocidad de transmision 10 Mbps
Comunicacion Ciclo de transmision 250 us, 0.5 ms a 4 ms (multiplos de 0.5 ms)
MECHATROLINK Numero de bytes de transmision 17 bytes, 32 bytes
Max. n° de estaciones 30
Longitud del cable Longitud total de cable: 50 m o mggo;, Iaon:gistud de cable entre las estaciones:
Método de Método de control Posicion, velocidad o control de par con comunicacion MECHATROLINK-II
comandos Entrada de comando Comando MECHATROLINK- I ,(Movimiento, ajuste de datos, monitorizacién o ajuste)
Ajuste de ganancia Sin ajuste / Ajuste automatico avanzado / Ajuste de un parametro
Ajuste de comunicacién Comunicacién USB, comunicacion RS-422
Limite de par Limite de par interno, limite de par externo y limite de par mediante comando analdgico
Funcién Salida del encoder Fase A, B, Z: Salida de driver en linea
Parada de emergencia Funcién de seguridad CN8
Sobrerrecorrido Parada dinamica de freno, deceleram%nph_aos_lt_aops_rS?_a o funcionamiento libre hasta parada
Alarma Sefal de alarma, Comando MECHATROLINK-II
Rango de temperatura de trabajo [°C] 0 a 55 (sin congelacién)
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacién)
Rango de temperatura de almacenamiento [°C] -20 a 85 (sin congelacién)
Rango de humedad de almacenamiento [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Proteccion IP10
Resistencia al aislamiento [MQ] 10 MQ (500 VDC)
Funcion de seguridad STO (IEC 61800-5-2)
Estandar de seguridad*? EN ISO 13849-1 Categoria 3 PL d, IEC 61508 SIL2, IEC 62061 SIL CL2, IEC 61800-5-2
Peso [g] 900 [ 1000

%1 Consulte el manual de instrucciones del LECYM para obtener mas informacion.
2 No se admiten 400 VAC trifasica.
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Caracteristicas técnicas

[ MECHATROLINK Tipo-1I

Driver de servomotor AC Serie LE C YIIJ

Modelo LECYU2-V5 LECYU2-V7 LECYU2-V8
Capacidad nominal de alimentacién [kVA] 0.3 0.6 1
Capacidad maxima de alimentacion [kVA] 1.05 2.1 3.5
Potencia del motor compatible [W] 100 200 400

Encoder compatible

Encoder absoluto de 20 bits (resolucién: 1048576 p/rev)

Alimentacién del
circuito principal

Tension de alimentacién [V]

Trifasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Fluctuacion de tension admisible [V]

Trifasica 170 a 253 VAC

Alimentacion de
control

Tension de alimentacion [V]

Monofasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Fluctuacion de tension admisible [V]

Monofasica 170 a 253 VAC

Capacidad de alimentacion (a salida nominal) [A]

0.91 [ 1.6 [ 2.8

Circuito de entrada

NPN (tipo COM+)/PNP (tipo COM-)

Entradas
digitales
(7 entradas)

Numero de
asignaciones
opcionales

7 entradas

[Asignacion inicial]

- Conmutador de deceleracion de retorno al origen (/DEC)

- Salida mantenida externa (/EXT 1 a 3)

- Funcionamiento en avance prohibido (P-OT), funcionamiento en retroceso prohibido
(N-OT)

[Se pueden asignar ajustando los parametros]

- Limite de par externo en avance (/P-CL), limite de par externo en retroceso (/N-CL)

Se pueden realizar asignaciones de sefiales y se pueden modificar la l6gica positiva y
negativa.

Salidas digitales
(4 salidas)

Namero de

asignaciones fijas 1 salida

- Alarma de servoaccionamiento (ALM)

Numero de
asignaciones
opcionales

3 salidas

[Asignacion inicial]

- Bloqueo (/BK)

[Se pueden asignar ajustando los parametros]
- Finalizacion de posicionamiento (/COIN)

- Deteccion de limite de velocidad (/VLT)

- Deteccion de coincidencia de velocidad (/V-CMP)
- Deteccion de giro (/TGON)

- Advertencia (/WARN)

- Servoaccionamiento listo para usar (/S-RDY)
- Cerca (/NEAR)

- Deteccion del limite de par (/CLT)

Se pueden realizar asignaciones de sefales y se pueden modificar la l6gica positiva y
negativa.

Comunicacion
MECHATROLINK

Protocolo de comunicacion

MECHATROLINK-1I

Direccion de estaciones

0303H a EFH

Velocidad de transmision

100 Mbps

Ciclo de transmision

125 us, 250 us, 500 us, 750 us, 1 ms a 4 ms (multiplos de 0.5 ms)

Numero de bytes de transmision

16 bytes, 32 bytes, 48 bytes

Max. n° de estaciones

62

Longitud del cable

Longitud de cable entre las estaciones: 0.5 m 0 més, 75 m 0 menos

Método de control

Posicion, velocidad o control de par con comunicacion MECHATROLINK-II

Método de Comando MECHATROLINK-1I
comandos Entrada de comando (Movimiento, ajuste de datos, monitorizacion o ajuste)

Ajuste de ganancia Sin ajuste / Ajuste automatico avanzado / Ajuste de un parametro

Ajuste de comunicacién Comunicacién USB, comunicacion RS-422

Limite de par Limite de par interno, limite de par externo y limite de par mediante comando analégico
Funcién Salida del encoder Fase A, B, Z: Salida de driver en linea

Parada de emergencia

Funcion de seguridad CN8

Sobrerrecorrido

Parada dinamica de freno, deceleracién hasta parada o funcionamiento libre hasta parada
a P-OT o N-OT

Alarma

Sefal de alarma, Comando MECHATROLINK-1I

Rango de temperatura de trabajo [°C]

0 a 55 (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Rango de temperatura de almacenamiento [°C]

-20 a 85 (sin congelacion)

Rango de humedad de almacenamiento [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Proteccion

IP10

Resistencia al aislamiento [MQ]

10 MQ (500 VDC)

Funcién de seguridad

STO (IEC 61800-5-2)

Estandar de seguridad*1

EN ISO 13849-1 Categoria 3 PL d, IEC 61508 SIL2, IEC 62061 SIL CL2, IEC 61800-5-2

Peso [g]

900 [ 1000

%1 Consulte el manual de instrucciones del LECYU para obtener mas informacion.
2 No se admiten 400 VAC trifasica.
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Serie LECY!

Ejemplo de cableado de alimentacion: LECY[]

M Trifasica 200 V LECYM2-
LECYU2-O

el

1QF ¥\~

1QF: Disyuntor de carcasa moldeada

1FLT: Filtro de ruido

1KM: Contactor magnético (para alimentacién de control)

2KM

Ny

1KM

(Para display de alarma
1Ry del servoaccionamiento)

S
1PL

Servoaccionamiento Servoaccionamiento
alimentacion ON  alimentacion OFF 1KM

.tg Ny

1KM 1SA
1KM 1Ry 2KM

- - I g I 1Ry: Relé
2SA

2KM: Contactor magnético (para alimentacion del circuito principal)

#1 Para los modelos LECY2-V5, LECYO2-V7 y LECY2-V8, los terminales B2 y B3 no estan
cortocircuitados. Evita cortocircuitar estos terminales.

Conector de alimentacién del circuito principal : Accesorio

Nombre del terminal Funcién Detalles
L1 Conecta la alimentacion del circuito principal.
Alimentacién del Monoté}sica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminal de
L2 L L. conexioén: L1, L2
circuito principal | Tritasica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion:
L3 L1,L2,13
L1C . » Conecta la alimentacion de control.
Al'mizt:t%clm de Monofasica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminal de
L2C conexion: L1C, L2C
B1/® Termingl de
B2 conexion .de Si se requiere la resistencia regenerativa, conéctela
reS|stenc_la entre los terminales B1®y B2
B3 regenerativa '
externa
Sl [Terminal negativo
del circuito (&1 y ©2 vienen conectados de fabrica.
©2 principal
Conector del motor : Accesorio
Nombre del terminal Funcién Detalles
U Alimentacion del servomotor (U)
\ Alimentacion del servomotor (V) | Conéctalo al cable del motor (U, V, W).
W Alimentacién del servomotor (W)

Especificaciones del cable de alimentacion:

Elemento Caracteristicas técnicas
Tamafo aplicable | L1, L2, L3, L1C, L2C
de cable Cable simple, cable trenzado, AWG14 (2.0 mmz2)

Longitud de cable

pelado

8a9 mm,

35

1PL: LED indicador
1SA: Supresor de picos de tension
2SA: Supresor de picos de tension
3SA: Supresor de picos de tension
1D: Diodo de efecto volante

Conector de alimentacion

_del circuito principal

L1

L2

L3

L1C

L2C

B1/®

B2

B3

O1

G2

orC
(N
al
o0
o0
@l
o0
al
0

0

Conector del motor

u

Vv

o0

JAVAN
ChAReE
[)

zfoen
ufen
vl oo
u | o0
oo
8100
sfon
= fall
e Un
Ll '{(=Js]
vijoo
vjoo

DE

R =T

o0
OO0




Ejemplo de cableado de senal de control: LECYM

Driver de servomotor AC Serie LE C YIIJ

Alimentacion de control

para sefial de secuencia
%2

Funcionamiento en avance prohibido

+24 VIN

+24V
P-OT

Salida del fotoacoplador
Max. tension de trabajo: 30 VDC
Max. corriente de salida: 50 mA DC

LECYM2

CRREIIEY)

CN1

3 ) ALM+

4 ), ALM-
i

6 33k

2]

(prohibido cuando esté desactivado)

Funcionamiento en retroceso prohibido

N-OT

SO1+/BK+
%

o [ B

(prohibido cuando esté desactivado)

Conmutador de deceleracion de retorno al origen

/DEC

o 8]

(deceleracion cuando esta activado)

Sefial de salida mantenida externa 1

/EXT1

| [ [ [=

A

(salida mantenida cuando esté activado)

Sefial de salida mantenida externa 2

JEXT2

*1

I

(salida mantenida cuando esté activado)

Sefial de salida mantenida externa 3

/EXT3

A 20

(salida mantenida cuando esta activado)

Entrada para

/SIO

B

uso general

Deteccién magnética

g

— .t /HWBB1+ J 4
24V — | N
Fusible [ VAT
' /HwBB1-J) 3 L
Sequridad +3 ‘ —
eguridad = w
L ' |HwBB2+ ) 6 {z}s:
L } | *(
oV /HWBB2- | 5 — |
Driver
Carcasa del
conector

#1 = muestra cables de par trenzado
*2
*3

Salida de alarma
(Desactivada cuando se produce una alarma)

Salida de bloqueo
(Activada con bloqueo liberado)

Salida para uso general

#4

J>Fase A de impulsos
de salida del encoder

%4
Fase B de impulsos

de salida del encoder
*4
Fase Z de impulsos
de salida del encoder

Receptor de linea aplica-
ble:

SN75ALS175 o0 MC3486,
fabricados por Texas
Instruments Japan
Limited o equivalente

G .
Conecta el apantallamiento a la carcasa del conector.

La fuente de alimentacién de 24 VDC no esté incluida. Usa una fuente de alimentacion de 24 VDC con aislamiento doble o aislamiento reforzado.
Si usas la funcién de seguridad, deberas conectar un dispositivo con funcién de seguridad al cableado necesario para activar la funcién de seguridad.

En caso contrario, el servomotor no se pondra en marcha. Si no usas la funcion de seguridad, usa el driver con conector de acoplamiento de seguridad
(suministrado como accesorio) insertado en CN8.

%4

Usa siempre receptores de linea para recibir sefiales de salida.

#% Las funciones asignadas a las sefales de entrada /DEC, P-OT, N-OT, /EXT1, /EXT2 y /EXT3 y a las sefiales de salida /SO1, /SO2 y /SO3 se
pueden modificar ajustando los parametros.

*5

Es una funcion de seguridad equivalente a la funcion STO (IEC 61800-5-2) usando la funcién Hard Wire Baseblock (HWBB).
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Serie LECY!

Ejemplo de cableado de senal de control: LECYU

Alimentacion de control
para sefial de secuencia

*2

+24 VIN +24V

LECYU2

Salida del fotoacoplador
Max. tension de trabajo: 30 VDC
Max. corriente de salida: 50 mA DC

CN1

CRREIIEY)

3.3 kQ

Funcionamiento en avance prohibido P-OT (7
rohibido cuando esté desactivado

(P ) — —
Funcionamiento en retroceso prohibido N-OT (8 %» (
(prohibido cuando esté desactivado)

| s
Conmutador de deceleracion de reormo alorigen /DEC |9 ﬁ+ (
(deceleracion cuando esta activado)

| s
Sefial de salida mantenida externa 1 /EXT1 (10 %» (
(salida mantenida cuando esta activado)

—{ -
Sefial de salida mantenida externa 2 JEXT2 (11 ﬁi (
(salida mantenida cuando est4 activado)

—{ -
Sefial de salida mantenida externa 3 JEXT3 12 %ﬁ (
(salida mantenida cuando esta activado)

Entrada para uso general /SIO. (13

B

Deteccidén magnética

2]

3) ALM
%Jr Salida de alarma

ALM-  (Desactivada cuando se produce una alarma)

%

4

SO1+/BK+

2] s01-/Bk— Salida de blogueo

| [ [ [=

¢ . .
/SO2+ (Activada con bloqueo liberado)
%
/SO2—-
m Salida para uso general
%
/SO3-
PAO *1 *4
PAO J>Fase A de impulsos
de salida del encoder Receptor de linea
x4 aplicable:
19 (PBQ J>Fase Bdeimpuisos | SN75ALS175 0 MC3486,
20 /PBO de salida del encoder | fabricados por Texas
4 Instruments Japan
Fase Z de impulsos | Limited o equivalente
ol> de salida del encoder

— .+~ /MHWBB1+ J 4
24V — | N
Fusible [ v *(
' /HwBB1-J) 3 L
1 T
Seguridad =3 !
%5 ; /HWBB2+ ) 6
L q
/HWBB2- } *(%
ov >

#1 Z= muestra cables de par trenzado.
*2
*3

Driver

Carcasa del
conector

G )
Conecta el apantallamiento a la carcasa del conector.

La fuente de alimentacién de 24 VDC no esté incluida. Usa una fuente de alimentacion de 24 VDC con aislamiento doble o aislamiento reforzado.
Si usas la funcién de seguridad, deberas conectar un dispositivo con funcién de seguridad al cableado necesario para activar la funcién de seguridad.

En caso contrario, el servomotor no se pondra en marcha. Si no usas la funcion de seguridad, usa el driver con conector de acoplamiento de seguridad
(suministrado como accesorio) insertado en CN8.

%4

Usa siempre receptores de linea para recibir sefiales de salida.

#% Las funciones asignadas a las sefales de entrada /DEC, P-OT, N-OT, /EXT1, /EXT2 y /EXT3 y a las sefiales de salida /SO1, /SO2 y /SO3 se
pueden modificar ajustando los parametros.

*5
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Opciones

Driver de servomotor AC Serie LE C YIIJ

Cable del motor, cable del motor para opcién de bloqueo, cable del encoder (LECYM/LECYU comun)

LE-CY

Modelo de motor
L Y | Servomotor AC ]

Descripcion de cable

-[s]i5]A-

Cable del motor

B | Cable del motor para opcién de bloqueo

Cable del encoder
(con carcasa de bateria)

Longitud del cable (L) [m] e

Capacidad del motor

5

100 W

7

200/400 W

= Para el cable del encoder, el sufijo «—»
(capacidad del motor) no es necesario.

e Direccion del conector

Tipo de cablee A

S

Cable estandar

R

Cable robotico

=

Lado del eje

— 1

— 7

3 3
5 5
A 10
C 20
LE-CYM-CIOJA-I: Cable del motor
L 50
N

\Terminal de engarce M4

+ La direccion de entrada del cable es Unicamente por el lado del eje.

LE-CYB-CIJA-1: Cable del motor para opcion de bloqueo

L

Q7

LE-CYE-CICJA: Cable del encoder

L

oD

(60)

(100)

@

T
X=9)

Il

Ref. producto oD
LE-CYE-SCJA 6.5
LE-CYE-ROA 6.8

# LE-CYM-SJA-O es JZSP-CSM0oO-OI-E, fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.
LE-CYB-SCIA-OI es JZSP-CSM1J-CI-E, fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.
LE-CYE-S[IA es JZSP-CSP05-01[J-E, fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.

(32)

19

25

Carcasa de la bateria

Profundidad: 25 mm

Peso
Ref. producto Longitud [m] | Peso [g] Nota
LE-CYM-S3A-5 3 250
LE-CYM-S5A-5 5 390 100 W
LE-CYM-SAA-5 10 750
LE-CYM-SCA-5 20 1500
LE-CYM-S3A-7 3 250
LE-CYM-S5A-7 5 390 200/
LE-CYM-SAA-7 10 750 400 W
LE-CYM-SCA-7 20 1500
LE-CYM-R3A-5 3 220
LE-CYM-R5A-5 5 350 100 W
LE-CYM-RAA-5 10 670
LE-CYM-RCA-5 20 1300
LE-CYM-R3A-7 3 220
LE-CYM-R5A-7 5 350 200/
LE-CYM-RAA-7 10 670 400 W
LE-CYM-RCA-7 20 1300
Peso
Ref. producto Longitud [m] | Peso [g] Nota
LE-CYB-S3A-5 3 240
LE-CYB-S5A-5 5 390 100 W
LE-CYB-SAA-5 10 750
LE-CYB-SCA-5 20 1490
LE-CYB-S3A-7 3 240
LE-CYB-S5A-7 5 390 200/
LE-CYB-SAA-7 10 750 400 W
LE-CYB-SCA-7 20 1490
LE-CYB-R3A-5 3 220
LE-CYB-R5A-5 5 350 100 W
LE-CYB-RAA-5 10 670
LE-CYB-RCA-5 20 1300
LE-CYB-R3A-7 3 220
LE-CYB-R5A-7 5 350 200/
LE-CYB-RAA-7 10 670 400 W
LE-CYB-RCA-7 20 1300
Peso
Ref. producto Longitud [m] | Peso [g]
LE-CYE-S3A 3 230
LE-CYE-S5A 5 360
LE-CYE-SAA 10 680
LE-CYE-SCA 20 1250
LE-CYE-R3A 3 220
LE-CYE-R5A 5 330
LE-CYE-RAA 10 660
LE-CYE-RCA 20 1240

LE-CYM-ROA-O es JZSP-CSM201-0I0I-E, fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.
LE-CYB-ROA-0 es JZSP-CSM3[-0C-E, fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.
LE-CYE-ROA es JZSP-CSP25-[JJ-E, fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.

38



Serie LECYY

Opciones

Conector I/O (Sin cable, sélo conector)

LE-CYNA LE-CYNA
. . T Ve |
Tipo de driver ﬂ ~—/1 o
[ A | Para LECYM2, LECYU2 | & | LWEDM 5
K] Peso
Ref. producto | Peso [g]
39 LE-CYNA 25
%= LE-CYNA: 10126-3000PE (conector)/10326-52F0-008 (kit de carcasa), fabricados por 3M Japan Limited o equivalente
* Tamafio de conductor: AWG24 a 30
Cable IO
Tipo de driver T ] Peso
A ] Para LECYM2, LECYU2 | Longitud del cable (L) [m] Ref. producto | Peso [g]
K 15 LEC-CSNA-1| 303
N°depinn  Lado del driver Lado del PLC, etc.
- _— # LEC-CSNA-1: 10126-3000PE (conector)/10326-52F0-008
Pin 1 90 15 (kit de carcasa), fabricados por 3M Japan Limited o equivalente
’ . * Tamafio de conductor: AWG24
I «Ek I Tarege o] i
b o
T Q 100 80
U w 1500
Cableado
LEC-CSNA-1: N° de pins 1 a 26
N°de pin [N° par de| Color del Colorde | | N°de pin [N°par de| Color del Colorde | | N°de pin [N°parde Color del Color de
del conector| cables [aislamiento Marca en el cable lamarca | |del conector| cables faislamiento Marca en el cable lamarca | |del conector| cables |aislamiento Marca en el cable la marca
1 ) Rojo 11 |- Rojo 21 | -—— Rojo
1 N N 11 [N
2 AN |y Negro 12 6 AN | g Negro < 22 AAN | oy Negro
3 5 Gris |m= Rojo 13 7 Gris | wm Rojo || o 23 1p | Gris |mmwmmm Rojo
< 4 claro |mm Negro < 14 claro |wm mm Negro g 24 claro |wm wm mm Negro
-
o| 5 - Rojo o| 15 - - Rojo 25 - - - Rojo
BI BI 1 BI
§ 6 8 anco | Negro § 16 8 ANCO | oy Negro 26 8 T T Negro
T4 | Amailo | Rojo 71 g | Amarilo | Rojo
8 - Negro 18 - - Negro
9 - Rojo 19 - - Rojo
5 R 1 R
10 058 | Negro 20 0 058 | o Negro
Diam. ext. de cable Dimensiones / N° de pin
Ref. producto | @ D Ref. producto | W | H T U |N°depinn
LEC-CSNA-1 | 11.1 | |LEC-CSNA-1| 39 [37.2|12.7| 14 14

39




Driver de servomotor AC Serie LE C YIIJ

Opciones

P! MECHATROLNK Tipo de cable
LEC-CY|M|-

Modelo de motor

Longitud del cable (L)

[ Y | Servomotor AC ] L+ 0.2m

J 0.5m

Descripcion de cable 1 im

M [Cable MECHATROLINK- I 3 3m
U |Cable MECHATROLINK-II *1 No disponible para el cable MECHATROLINK-II

* LEC-CYM-[J es JEPMC-W6002-[1[J-E fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.
* LEC-CYU-0J es JEPMC-W6012-010-E fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.

H MECHATROLINK-II' Cable -II

L Peso
© < Ref. producto |Longitud [m]| Peso [g]
— ~—, Q LE-CYM-J 0.5 50
@ iﬂﬂ[}ﬂ LE-CYM-1 | 1 80
! LE-CYM-3 3 200
46
.I.IMECHATROLINK-]]I Cable -II
33 L Peso
° Ref. producto |Longitud [m]| Peso [g]
; LE-CYU-L 0.2 21
==a dq[03 3¢ LE-CYU-J 0.5 41
_ N LE-CYU-1 1 75
- S LE-CYU-3 3 205

Conector de terminacion para i MECHATROLNK -1I

LEC-CYRM

* LEC-CYRM es JEPMC-W6022-E, fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.

19
m
16

S

46 Peso: 10 g

m

o
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Serie LECY!

Cable USB [

ﬂ.@ g = | g
LECYM2 LECYU2
Drivers

Software de configuracion (SigmaWin+™) (LECYM/LECYU comuin)

# Descarga el software SigmaWin+™ a través de nuestro sitio Web.

SigmaWin+™ es una marca registrada de YASKAWA Electric Corporation.

El ajuste, visualizacion de la forma de onda, lectura/escritura de parametros y el funcionamiento de

prueba se pueden realizar en un PC.
PC compatible

Si usas el software de configuracién (SigmaWin+™), usa un PC IBM/PC compatible con AT que satisfaga las siguientes condiciones de funcionamiento.

Requisitos de hardware

Equipo Software de configuracion (SigmaWin+™)
Sist. operativo Windows® XP*5, Windows Vista®, Windows® 7 (32 bits/64 bits)
C’)MY 23,4 Espacio DD disponible 350 350 MB o mas (si el software esta instalado, se recomiendan 400 MB o mas).
Interfaz de comunicacién Usa el puerto USB.
Monitor XVGA (1024 x 768 o superior, «Se usa la fuente pequefia.»)
Display 256 colores 0 mas (se recomiendan 65536 colores 0 mas)
Conectable al PC anterior
Teclado Conectable al PC anterior
Ratén Conectable al PC anterior
Impresora Conectable al PC anterior
Cable USB LEC-JZ-CVUSB*®
Otro Adobe Reader Ver. 5.0 o superior (+ Excepto Ver. 6.0)

%1 Windows, Windows Vista®, Windows® 7 son marcas registradas propiedad de Microsoft Corporation en los EE.UU. y/o en otros paises.

#2 Este software puede no funcionar adecuadamente en algunos PC.

%3 No compatible con Windows® XP de 64 bits y Windows Vista® de 64 bits.

x4 En Windows® XP, Gsalo con permisos de administrador (al instalarlo y usarlo).
x5 En un PC que use el programa para corregir el problema de HotfixQ328310, es probable que falle en la instalacion. En tal caso, usa el programa para

corregir el problema de HotfixQ329623.
6 Haz el pedido del cable USB por separado.

Bateria (LECYM/LECYU comuiin)
LEC-JZ-CVBAT
* JZSP-BAO1 fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.

Bateria para recambio
Los datos de posicion absoluta se mantienen instalando la
bateria en la carcasa de la bateria del cable del encoder.

EpzA]

Peso: 10 g

Cable USB (2.5 m)

LEC-JZ-CVUSB

x JZSP-CVS06-02-E fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.
Cable para conectar el PC y el driver cuando se usa el software
de configuracién (SigmaWin™)

Usar GUnicamente este cable.

2500
10a20

o
<
Q

[y

{55)
Peso: 150 g

41

# El modelo LEC-JZ-CVBAT es una bateria individual que usa una bateria
de litio ER3V.
Cuando transportes baterias de litio y dispositivos con baterias de litio
integradas mediante un método sujeto a las reglamentaciones UN, es
necesario aplicar medidas acordes a la reglamentacion estipulada por
las Recomendaciones de Naciones Unidas sobre el Transporte de
Mercancias Peligrosas, las Instrucciones Técnicas (ICAO-TI) de la
Organizacion Internacional de Aviacion Civil (ICAO) y el Codigo
Maritimo Internacional sobre Mercancias Peligrosas (cédigo IMDG) de
la Organizaciéon Maritima Internacional (IMO). Si un cliente esta
transportando productos como los mostrados arriba, debera comprobar
las reglamentaciones mas recientes o la legislacion del pais de
transporte con el fin de tomar las medidas adecuadas. Consulta con un
representante de ventas de SMC para obtener mas informacién.

Cable para dispositivo de funcion de seguridad (3 m)

LEC—-JZ-CVSAF

# JZSP-CVH03-03-E fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.

Cable para conectar el driver y el dispositivo, cuando se usa la
funcién de seguridad
Usar Unicamente este cable.

(33) 3000
(20),

g6

E=A [0 Peso: 160 g




Al

Serie LECSL /LECSLI-T/LECYL]
Precauciones especificas del producto 1

Lee detenidamente las siguientes instrucciones antes de usar los productos. Consulta las normas
de seguridad y las precauciones sobre actuadores eléctricos en las «Precauciones en el manejo

de productos SMC» o en el manual de funcionamiento en el sitio web de SMC https:/www.smc.eu

|

Diseno / Seleccién

|

|

Manipulacién

A\ Advertencia

1. Asegurate de aplicar la tension especificada.

De lo contrario, pueden producirse fallos de funcionamiento o averias. Si
la tensién aplicada es inferior a la tension especificada, es posible que la
carga no pueda moverse debido a una caida de tension interna del
driver. Comprueba la tensién de trabajo antes del uso.

. No utilices el producto fuera del rango especificado.

De lo contrario, pueden producirse incendios, errores de funcionamiento
o dafios en el actuador. Comprueba las especificaciones antes del uso.

. Instala un circuito de parada de emergencia.

Instala la parada de emergencia en el exterior de la proteccion para que
se pueda detener el funcionamiento del sistema de forma inmediata e
interrumpir el suministro de energia.

. Para prevenir dafos debidos a averias o errores de funciona-

miento del driver y de sus dispositivos periféricos, deberas
construir un sistema de refuerzo colocando una estructura
multicapa o un disefio de un sistema a prueba de fallos, etc.

. Si cabe esperar que existan riesgos de lesiones personales

debidos a la generacion anémala de calor, humo, ignicion, etc.
del driver y de sus dispositivos periféricos, corta la corriente de
la unidad principal y del sistema inmediatamente.

. Los parametros del driver estan ajustados en los valores

iniciales.

Cambia los parametros en funcion de las especificaciones del
equipo del cliente antes del uso. Para mas detalles sobre los
parametros, consulta el manual de funcionamiento.

|

Manipulacién

A Advertencia

1. No toques el interior del driver ni de sus dispositivos

periféricos.
El driver podria recibir descargas eléctricas o sufrir dafos.

. No utilices el producto ni realices ajustes con las

manos himedas.
Podrian producirse descargas eléctricas.

. Los productos no deben utilizarse si presentan danos

o les falta algiin componente.
Podrian producirse descargas eléctricas, fuego o lesiones.

. Use Unicamente la combinacion especificada de

actuador eléctrico y driver.
De lo contrario, podrian causar dafos en el actuador o el driver.

. Asegurate de no golpear la pieza mientras el actuador

se esta moviendo.
Esto puede causar lesiones.

. No conectes la alimentacion ni pongas en funciona-

miento el producto antes de confirmar que el area en
la que se mueve la pieza es segura.
El movimiento de la pieza puede producir un accidente.

. No toques el producto cuando esta activado ni durante un cierto

tiempo después de desconectar la corriente, dado que se
calienta de forma importante.

De lo contrario, podria provocar quemaduras debido a las altas temperaturas.
. Antes de realizar la instalacion, el cableado y el mantenimiento,

revisa la tensién con un probador 5 minutos después de
desconectar la alimentacion.

De lo contrario, podrian producirse descargas eléctricas, fuego o lesiones.

/A Advertencia

9. La electricidad estatica puede causar fallos de

10.

11.

12.

13.

14.

16.

17.

funcionamiento o averias en el driver. No toques el
driver cuando la corriente esté activada.

Cuando toques el driver para las tareas de mantenimiento, toma
las medidas necesarias para eliminar la electricidad estatica.

No uses el producto en un area en la que exista
polvo, agua, productos quimicos o aceite en el aire.
De lo contrario, se producira un fallo o error de funcionamiento.

No debe usarse en lugares donde se genere un
campo magnético.
De lo contrario, se producira un fallo o error de funcionamiento.

No instales el producto en un entorno que contenga
gas inflamable, explosivo o corrosivo.
Puede producir un incendio, explosion o corrosion.

No debe aplicarse calor radiante procedente de
potentes fuentes de calor como hornos, luz directa
del sol, etc. sobre el producto.

Puede provocar fallos en el driver o en sus dispositivos
periféricos.

No utilices el producto en un ambiente sujeto a ciclos
térmicos.

Puede provocar fallos en el driver o en sus dispositivos periféricos.

. No uses el producto en lugares donde se generen
picos de tensién.
La existencia de unidades (elevadores de solenoide, hornos de
induccion de alta frecuencia, motores, etc.) que generan una
gran cantidad de picos de tensién alrededor del producto puede
deteriorar o dafar el circuito interno del mismo. Evita la
presencia de fuentes que generen picos de tension y las lineas
de tension.

No instales el producto en un entorno sometido a
vibraciones o impactos.
De lo contrario, se producira un fallo o error de funcionamiento.

En el caso de que una carga generadora de picos de
tension, como un relé o una electrovalvula, sea excitada
directamente, utiliza un producto que incorpore un
sistema de absorcion de picos de tension.

|

Instalacion

/A Advertencia

1

. Instala el driver y sus dispositivos periféricos sobre un

material no inflamable.
La instalacion directa sobre un material inflamable o cerca de él
puede provocar un incendio.

. No instales el producto en un lugar expuesto a vibra-

ciones o impactos.
De lo contrario, se producira un fallo o error de funcionamiento.

. El driver debe montarse en una pared vertical en

direccion vertical. Ademas, asegurate de no cubrir las
conexiones de succién/escape del driver.

. Instala el driver y sus dispositivos periféricos sobre

una superficie plana.

Si la superficie de montaje esta distorsionada o no es plana,
puede afiadirse una fuerza inaceptable a la carcasa, etc.,
causando problemas.
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Serie LECSL /LECSLI-T/LECYL]
Precauciones especificas del producto 2

Lee detenidamente las siguientes instrucciones antes de usar los productos. Consulta las normas
de seguridad y las precauciones sobre actuadores eléctricos en las «Precauciones en el manejo

de productos SMC» o en el manual de funcionamiento en el sitio web de SMC https:/www.smc.eu

|

Alimentacioén

|

|

Mantenimiento

1.

APrecaucion

Utiliza una alimentacion sin interferencias entre las
lineas y entre la corriente y la tierra.

Cuando el ruido sea alto, deberias utilizarse un transformador de
aislamiento.

. Toma las medidas adecuadas para evitar picos de tension

producidos por descargas atmosféricas. Conecta a tierra el
supresor de picos contra rayos de forma independiente a
la linea a tierra del driver y de sus dispositivos periféricos.

|

Cableado

A\ Advertencia

1.

El driver resultara daiado si se afiade una alimenta-
cion comercial (100/200 V) a la potencia del servomo-
tor del driver (U, V, W). Asegurate de comprobar el
cableado en busca de errores cuando se conecte el
suministro de alimentacion.

. Conecta correctamente los extremos de los cables U,

V, W desde el cable del motor a las fases (U, V, W) de
la potencia del servomotor. Si los cables no coinciden,
sera imposible controlar el servomotor.

|

Toma a tierra

A\ Advertencia

1. Para puesta a tierra del actuador, conecta el cable de

cobre del actuador al terminal de tierra de proteccién
(PE) del driver y conecta el cable de cobre del driver a
tierra a través del terminal de tierra de proteccion (PE)
del panel de control.

No los conectes directamente al terminal de tierra de
proteccion (PE) del panel de control.

Panel de control

Driver
| S
o] ||
Terminal PE J Actuador

e

2. En el improbable caso de que la toma a tierra

provoque un funcionamiento defectuoso,
desconéctala.

43

/A Advertencia

1.

2.

5.

Lleva a cabo comprobaciones periédicas de manteni-
miento e inspeccion.

Asegurate de que los cables y tornillos no estén sueltos.

Los cables o tornillos sueltos pueden generar un fallo de
funcionamiento accidental.

Realiza las comprobaciones de funcionamiento
adecuadas tras completar el mantenimiento y la
inspeccion.

En caso de que el equipo o maquina no funcionen adecuadamen-
te, realiza una parada de emergencia del sistema. Si no lo haces,
puede producirse un fallo de funcionamiento inesperado y que
resulte imposible garantizar la seguridad. Realiza una prueba de
la parada de emergencia para confirmar la seguridad del equipo.

. No desmontes, modifiques ni repares el driver ni sus

dispositivos periféricos.

. No coloques ningun elemento conductor ni inflamable

en el interior del driver.

Esto puede causar un incendio.

No lleves a cabo una prueba de resistencia al aisla-
miento ni una prueba de tension no disruptiva sobre
este producto.

. Disp6n de suficiente espacio libre para las tareas de

mantenimiento.
Disena el sistema de forma que quede espacio suficiente para el
mantenimiento y la inspeccion.



A Normas de seguridad

El objeto de estas normas de seguridad es evitar situaciones de riesgo y/o dafo 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.

Peligro indica un peligro con un alto nivel de riesgo
que, si no se evita, podria causar lesiones graves o la
muerte.

A\ Peligro:

Advertencia indica un peligro con un nivel medio de riesgo
Que, sino 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

disefia 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 disefia el equipo o decide sus
especificaciones basandose en los resultados de las pruebas y andlisis
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. El 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
productos correspondientes.

3. Antes de reiniciar el equipo, tome las medidas de seguridad necesarias
para evitar un funcionamiento defectuoso o inesperado.

. Nuestros productos deben utilizarse siguiendo las especificaciones
técnicas indicadas en catalogo o manual. En caso contrario, la
garantia del producto quedara invalidada. Contacte con SMC antes de
utilizar el producto y preste especial atencién a las medidas de
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.

1) ISO 4414: Energia en fluidos neumaticos — Normas generales y
requisitos de seguridad para los sistemas y sus componentes.
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 robéticos - 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 (medicion) establecidas por las leyes de cada pais.

Garantia limitada y exencion de
responsabilidades. Requisitos de
conformidad

El producto utilizado estéa sujeto a una "Garantia limitada y
exencion 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 afio a partir de la
puesta en servicio o de 1,5 afos 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.

2. Para cualquier fallo o dafio que se produzca dentro del
periodo de garantia, y si demuestra claramente que sea
responsabilidad del producto, se suministrara un producto
de sustitucion o las piezas de repuesto necesarias. Esta
garantia limitada se aplica Unicamente a nuestro producto
independiente, y no a ningun otro dafio provocado por el
fallo del producto.

3. Antes de usar los productos SMC, lea y comprenda las
condiciones de garantia y exencion de responsabilidad
descritas en el catalogo 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 esté garantizada durante un
afio 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 eléstico no esta cubierto por la
garantfa 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.

2. La exportacion de productos SMC de un pals 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 pafs, 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.
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