Alto rendimiento Nuevo

~ - ( € c“us
Actuador eléectrico

Se puede reducir el tiempo de ciclo.
. Reducido en un 33 %
(0.62 s « 0.93 5) en comparacion con el modelo existente™
*1 Cuando el modelo LEFS25FH-400 se mueve de 0 a 400 mm.
2900 e
Deceleracion (327 % de incremento comparado con el modelo existente)

1030 e

(Mejorado en un 25 % comparado con el modelo existente)
Nuevo gerie JXC5H/6H

Velocidad [V]

Modelo existente

—————————————————

Alto rendimiento

Controlador para motor paso a paso | -}

Es posible ajustar la aceleracion y la velocidad maxima § |5
a valores superiores con el controlador especial
(para la serie LEFSLIF).

serie JXC5H/6H EED»

SerieLEFS! 1F

CAT.EUS100-138A-ES



Actuador eléctrico / Modelo sin vastago

LGN T[T 11 e Motor paso a paso (Servo/24 VDC) |

Accionamiento por husillo a bolas / serie LEFSLIF

Seleccion del modelo

Procedimiento de seleccion

Comprueba la carga
de trabajo-velocidad.

=

w Verifica el tiempo de ciclo.

e

Comprueba el
momento admisible.

Ejemplo de seleccion

Condiciones de [

funcionamiento *Masa de la pieza: 10 [kg]

e \/elocidad: 300 [mm/s]
e Aceleracion/Deceleracion: 9800 [mm/s?]

eCarrera: 200 [mm]

{15
f
®Posicion de montaje: Horizontal hacia arriba {0 ]

e Condiciones de montaje de la pieza:

w

o
o

—

Comprueba la carga de trabajo-velocidad. <Grafico velocidad-carga de trabajo> (paginas 2 a 5)

Selecciona un modelo en funcién de la masa de la pieza y la velocidad consultando

el grafico velocidad-carga de trabajo.

Ejemplo de seleccion) Se puede seleccionar provisionalmente el modelo

LEFS25FA-200 basandose en el gréfico mostrado a la derecha.

Verifica el tiempo de ciclo.

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

Tiempo de ciclo.

T puede obtenerse a partir de la siguiente ecuacion.

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

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

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

®T2: Tiempo a velocidad constante puede

obtenerse a partir de la siguiente ecuacion.
_L-05-V-(T1+T3)
- Vv

T2 [s]

®T4: Tiempo de estabilizacion varia en funcién
de las condiciones tales como tipo de actuador,
carga y el valor "En posicion" de la posicion.
Valor de referencia para tiempo de estabilizacion:
0.04 a 0.15 s [Condiciones: Traslacion horizontal,
"En posicion" 0.5 mm (valor inicial)]
Para este célculo se usa el siguiente valor.

T4 =0.04[s]

Comprueba el momento de la guia.

Mep
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Ejemplo de calculo)

T1 a T4 pueden calcularse como sigue.
T1 = V/a1 = 300/9800 = 0.03 [s],

T3 = V/a2 = 300/9800 = 0.03 [s]

1p_ L=05-V-(T1+7T3)

v
200 - 0.5 - 300 - (0.03 + 0.03)
- 300
=0.64 [s]

T4=0.04[s]

El tiempo de ciclo se puede obtener como sigue.

T=T1+T2+T3+T4
=0.03 + 0.64 + 0.03 + 0.04

=0.74 [s]
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Basandonos en el resultado del calculo anterior,
deberiamos seleccionar el modelo LEFS25FA-200.
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<Gréfico velocidad-carga de trabajo>
(LEFS25FA / Motor paso a paso)
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L: Carrera [mm]

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

-+ (Condiciones de funcionamiento)
al: Aceleracion [mm/s?]

-+ (Condiciones de funcionamiento)
a2: Deceleracion [mm/s?]

-+ (Condiciones de funcionamiento)

T1: Tiempo de aceleracion(s]
Tiempo hasta que se alcanza la
velocidad de ajuste

T2: Tiempo a velocidad constante [s]
Tiempo hasta que el actuador
funciona a velocidad constante

T3: Tiempo de deceleracion [s]
Tiempo desde el inicio del
funcionamiento a velocidad constante
hasta la parada

T4: Tiempo de estabilizacion [s]
Tiempo hasta que se completa el
posicionamiento




Seleccion de modelo Serie LEFSD F
Motor paso a paso (Servo/24 vDC) |

* Las siguientes graficas muestran los valores

Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia) cuando la fuerza de movimiento es del 100 %.
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Serie LEFSLF
Motor paso a paso Seva2+Vos) |

Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)

# Las siguientes graficas muestran los valores
cuando la fuerza de movimiento es del 100 %.

LEFS25FH/Accionamiento por husillo a bolas
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Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)

Seleccién de modelo Serie LEFSD F
Motor paso a paso (Servo/24 VDo) |

# Las siguientes graficas muestran los valores cuando la fuerza de movimiento es del 100 %.

LEFS32FH/Accionamiento por husillo a bolas
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Serie LEFSLIF
Motor paso a paso (Servo/24 VDC) |

# Las siguientes graficas muestran los valores

Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia) cuando la fuerza de movimiento es del 100 %.
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Momento dinamico admisible

Aceleracion —— 1000 mm/s?

Seleccion de modelo Serie LEFSD F
Tl Motor paso a paso (Sero/24 Vbe)

= Este grafico muestra el voladizo admisible (unidad de guia) cuando
el centro de gravedad de la pieza sobresale en una direccion.
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Serie LEFS[1F

LGNNI o Motor paso a paso (Servo/24 VDC)|

Momento dinamico admisible

= Este grafico muestra el voladizo admisible (unidad de guia) cuando
el centro de gravedad de la pieza sobresale en una direccion.

ox+oy+o0z<1

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

Aceleracion ——1000 mm/s2 ~ — — —3000 mm/s2  ==-eee 5000 mm/s2
S | Direccién de voladizo de carga Modelo
'S | m : Carga de trabajo [kg]
9 | Me: Momento dinamico admisible [N-m]
o
O | L : Distanciaal centro de gravedad de la carga de trabajo [mm] LEFS16F LEFS25F LEFS32F LEFS40F
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Calculo orientativo del factor de carga
1. Elige las condiciones de funcionamiento. éceleraclicién [bmm/[S:]:]a smmmm—-- Posicién de montaje ------- -
Modelo: LEFSLIF arga de trabajo [kg]: m
Tamaiio: 25/32/40 Posicion central de la carga de trabajo [nm]: s+ 1. Horizontal T 3.Pared Y
Posicion de montaje: Horizontal/Inferior/Pared/Vertical XclYclZe
2. Selecciona la grafica correspondiente en funcién del modelo, el tamafio y la posicién de montaje.
3. A partir de la aceleracion y de la carga de trabajo, obtén el voladizo [mm]: Lx/Ly/Lz del gréfico.
4. Calcula el factor de carga en cada direccion.
ox = Xc/Lx, ay = Yc/Ly, oz = Zc/Lz
5. Confirma que el total de ox, ay y oz es 1 0 menos.

. Condiciones de funcionamiento -
Modelo: LEFS40F
Tamano: 40 3. Lx =350 mm, Ly = 250 mm, Lz = 1000 mm
Posicién de montaje: horizontal 4. El factor de carga en cada direccion se puede obtener de la
Aceleracion [mm/s2]: 3000 siguiente manera:
Carga de trabajo [kg]: 20 ox =0/350 =0
Posicion central de la carga de trabajo [mm]: Xc =0, Yc = 50, Zc = 200 oy = 50/250 = 0.2
. Selecciona las graficas para la orientacion horizontal del oz =200/1000 = 0.2
modelo LEFS40F en la pagina 6. 5.ax+oy+0z=0.4<1
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Seleccion de modelo Serie LEFSD F
Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Precision de la mesa (Valor de referencia)

Lado A
Lado B—
Paralelismo de carrera [mm] (cada 300 mm)
Modelo | ) paralelismo de carrera | (@ Paralelismo de carrera
entrelacaraCylacara Al entrelacaraDylacaraB

@ LEFS16F 0.05 0.03
LEFS25F 0.05 0.03

Lado D LEFS32F 0.05 0.03
LEFS40F 0.05 0.03

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

Desplazamiento de la mesa (Valor de referencia)

0.08
LEFS32F
LW (L = 30 mm) /
% 0.06 1 LEFS40F_|
= (L =37 mm)
£ LEFS25F
| | o (L = 25 mm) /
S 004 /| —~
£ LEFS16F -
[@éi] g =) ny //
ey
8 o002 g 7‘
0
0 100 200 300 400 500
Carga W [N]

*

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

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

Modelo basico Modelo de gran precision
0.25 0.12
. LEFS16F/ 04 LEFS16F A

LEFS25F

LEFS25F 0.08

/ 0.06 /
. 0.04 7 A
/ LEFS40F / — LEFS40F
008 y s
— LEFS32F 0.02

LEFS32F

N\

Desplazamiento [mm]
o

o
o
o

A

\<
\
Desplazamiento [mm]

\

0 100 200 300 0 100 200 300

Voladizo [mm] Voladizo [mm]




Actuador electrico / Modelo sin vastago

Accionamiento por husillo a bolas ¢ oy
Serie LEFS| _|F Lers1s, 25,32, 40

4 &

Forma de pedido § ““ ; ~

~ ’(“
€

Para mas detalles sobre los
controladores, consulta la p. 24.

LEFS H|25/] |F|B|-200

00000 0 0

@10
(o P

0 Precision gTamaﬁo @Tipo de motor
— Modelo basico 16 Simbolo Tipo Tamario aplicable Controladores
H  |Modelo de gran precisién 25 . LEFS16 | LEFS25 | LEFS32 | LEFS40 | compatibles
Alto rendimiento JXC5H
40 F (Motor paso a paso o o o o
24 VDG JXC6H
. . )
e Posicion de montaje del motor
l — ‘ En linea ‘
@ Paso [mm] 6 Carrera®'[mm] 0 Opcién de motor
Simbolo | LEFS16 | LEFS25 | LEFS32 | LEFS40 Carrera Nota — Sin opciones
H o 20 24 30 Tamafio Carrera aplicable B Con blogueo
A 10 12 16 20 50 a 16 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450,
B 5 6 8 10 500 500
50 a 25 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450,
800 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800
9 Compatibilidad con detectores magnéticos™ ** *4*5 50 a 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450,
— Ninguno 1000 32 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800, 850,
= . 900, 950, 1000
C Con (Incluye 1 fijaciéon de montaje)
150 a 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500,
1200 40 550, 600, 650, 700, 750, 800, 850, 900,
950, 1000, 1100, 1200
@ Aplicacién de grasa (Banda de sellado)
— Con
N Sin (especificacion de rodillo)

@ Orificio para pin de posicionamiento m Tipo/Longitud del cable del actuador*®

Cable estandar [m] Cable robdtico [m]
— C?afrc?sif — Ninguno R1 | 1.5 | RA | 10"
interior Carcasa B inferior S1 15 R3 3 RB | 15*7

ey S3 3 R5 | 5 RC | 20*7
K 2 p(f)splor;ef en parte Igll- S5 5 R8 | 87
Interior Gel cuerpo ™ Jpae el e

Para detectores magnéticos, consulta las paginas 20 a 23.




ST Actuador eléctrico / Modelo sin vastago ]
Serie LEFSLIF

Accionamiento por husillo a bolas

@ Controlador
—_ Sin controlador
CIHOO Con controlador

1 I ® Longitud del cable I/O
Modelo de controlador Montaje — Sin cable
5 [Modelo de /0 en paralelo (NPN) 7 Montaje con tornillo 1 1.5m
6 |Modelo de I/O en paralelo (PNP) 8*9 Rail DIN 3 3m
5 5m
Numero de ejes / Especificacion especial
| H | 1 eje / Modelo de alto rendimiento|
x1 Consulta con SMC para carreras no estandares, ya que son =5 Si se selecciona «—», el producto no incluird un iman integrado para
ejecuciones especiales que se fabrican bajo demanda. la deteccion magnética y, por tanto, no se afadira una fijacion de
%2 Excepto LEFS16 montaje. Asegurate de seleccionar el modelo adecuado desde el
3 Si se requieren 2 o mas, realiza el pedido por separado. (Ref.: principio, ya que el producto no se puede modificar para ser
LEF-D-2-1. Para obtener mas detalles consulta el catalogo Web.) compatible con detectores magnéticos una vez adquirido.
x4 Los detectores magnéticos deben pedirse por separado. Para obtener «6 Para mas detalles sobre el método de montaje, consulta el catadlogo Web.
mas detalles consulta el Catalogo Web. %7 Bajo demanda (sélo cable robdtico)

«8 En las partes fijas deberia usarse el cable estandar.
Para usar las partes moviles, selecciona el cable robético.
%9 El rail DIN no estd incluido. Debe pedirse de forma separada.

A\Precaucién

[Productos conformes a CE]

La conformidad CEM ha sido comprobada combinando los actuadores eléctricos de la serie LEF con los controladores de la serie JXC.

La conformidad electromagnética depende de la configuracion del panel de control del cliente y de la relacién con otros equipos eléctricos y cableados.
Por tanto, no sera posible certificar la conformidad con la directiva CEM de los componentes de SMC que hayan sido incorporados en el equipo del
cliente bajo condiciones reales de funcionamiento. Como resultado, es necesario que el cliente compruebe la conformidad final con la directiva CEM de
la maquinaria y del equipo como un todo.

[Productos conformes a UL]

El producto con el controlador que contiene CCIHCI en la referencia posee la certificacion UL. Consulta @ Controlador arriba.

4 N\
El actuador y el controlador se venden como Modelo programable
un paquete. ]
Asegurate de que la combinacion del controlador y el
actuador es correcta.
<Comprueba lo siguiente antes del uso> - RLEC
1 Comprueba la referencia en la etiqueta
del actuador.
Este valor debe coincidir con el del controlador.
-
LEFS25FA-400 | 7
[ ---------------------- Serie JXC5H
JXC6H
1 Caracteristicas I/O en paralelo
Motor compatible Motor paso a paso 24 VDC
o Numero max. de datos de dato 64 puntos
# Consulta el Manual de funcionamiento para obtener informacion Tensién de alimentacion 24 VDC
sobre el uso de los productos. Pagina de referencia 24

Descargatelo a través de nuestro sitio web https://www.smc.eu

sSVC 10
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Serie LEFS[1F

Caracteristicas técnicas

Modelo LEFS16F LEFS25F LEFS32F LEFS40F
Carrera [mm]*" 50 a 500 50 a 800 50 a 1000 150 a 1200
Carga de Horizontal 14 20 16 28* 40 40 50 68 26 60* 75
trabajo [kg] Vertical 3 6 3 7.5 15 4 12 18 4.5 4.5 25
Hasta 400 |[10a800| 5a400 |20a1500 |12 2900 | 6 a 500 | 2421300 | 1621000 | 8 a 520 | 30a 1200 | 20 a 1000 | 10 a 500
401a500 (10a700| 5a360 [20a1100 |12a750| 6 a 400 |24a1300 |16 a950| 8 a 520 | 30a 1200 | 20 a 1000 | 10 a 500
501 a 600 —_ —_ 20a900|12a540| 6a270 | 2421200 |16 a800| 8 a 400 | 30a 1200 | 20a 1000 | 10 a 500
. 601 a 700 — — 20a630|12a420| 62230 |242930|{16a620| 8a 310 | 3021200 |20 a 900 |10 a 440
5 V‘[*"‘:’::g‘;d R::ﬁ:r:e 701 a 800 — — |20a550[{12a330| 6a180 |24 a750(16a500| 8250 | 30a1140 |20 a 760 | 10 a 350
o 801 a 900 — — — — — 24a610(16a410| 82200 |30 a930|20a620|10a 280
-3 901 a 1000 —_ —_ — — —_ 24a500|16a340| 8a170 |30a780|20a520|10 a 250
% 1001 a 1100 — — — — — — — — 30 a660|20 a440|10 a 220
3 1101 a 1200 — — — — — — — — 30a570({20a380|10a 190
S | Aceleracion/deceleracion | Horizontal 9800
B | méx.[mmis?] Vertical 5000
% Repetitividad de Modelo basico +0.02
2 posicionado [mm] Modelo de gran precision +0.015 (Paso H: +0.02)
© Movimiento perdido | Modelo basico 0.1 o menos
[mm]*3 Modelo de gran precisicn 0.05 0 menos
Paso [mm] 10 5 20 12 [ 6 | 24 | 16 | 8 30 20 10
Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?]** 50/20
Tipo de actuacion Husillo a bolas
Tipo de guia Guia lineal
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacién)
.| Tamafio del motor [128 042 [ [156.4 [156.4
§ . Modelo de motor Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
g '-'é Encoder Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)
3§ .8| Tensién nominal [V] 24VDC +10 %
u.i';. Consumo de energia en standby durante el funcionamiento [W)'> 27 16 44 43
Consumo de potencia max. [W]*® 102 132 158 202
§ g Tipo*” Bloqueo de funcionamiento no magnetizante
% § Fuerza de sujecion [N] 20 39 47 78 157 72 108 216 75 113 225
:gf :g Consumo de potencia [W]*8 2.9 5 5 5
& 2| Tension nominal [V] 24VDC +10 %
x1 Consulta con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se fabrican bajo demanda.
#2 La carga de trabajo maxima a una aceleracion y deceleracion de 3000 mm/s2. (Los valores con * corresponden a la carga de trabajo méaxima a una

#3
w4

*7

aceleracion y deceleracion de 1000 mm/s?). La carga de trabajo varia en funcién de la velocidad y la aceleracion. Consulta el «Grafico velocidad-carga

de trabajo» en las paginas 2 a 5.

Ademas, si la longitud del cable supera 5 m, la velocidad y la carga de trabajo especificada en el «Gréfico de velocidad-carga de trabajo» pueden
disminuir en hasta un 10 % por cada 5 m.
Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco
Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto en direccién paralela y en angulo recto al husillo. (La prueba se realizé con el actuador en el

estado inicial.)

Resistencia a vibraciones: Supera prueba de barrido de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realiza en direccion al eje y en angulo recto al
husillo. (La prueba se realizé con el actuador en el estado inicial.)
x5 El consumo de energia en standby durante el funcionamiento (incluyendo el controlador) se produce cuando el actuador esta parado en la posicién de
ajuste durante el funcionamiento.
6 El consumo de energia maximo (incluyendo el controlador) se produce cuando el actuador esta en funcionamiento. Este valor se puede usar para

seleccionar la fuente de alimentacion. Si la capacidad de suministro eléctrico no es suficiente para la activacion instantanea del actuador conectado,
puede no conseguirse el rendimiento esperado a la aceleracion y la velocidad de ajuste dependiendo de las condiciones de funcionamiento.

Con bloqueo Unicamente

«8 Para un actuador con bloqueo, afade el consumo de energia para el bloqueo.

11
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XTI Actuador eléctrico / Modelo sin vastago ]
Serie LEFSLIF

Accionamiento por husillo a bolas

Peso

Serie LEFS16F
Carrera [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Peso del producto [kg] 0.85/0.92(1.00({1.07|1.15]1.22 | 1.30 | 1.37 | 1.45| 1.52
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.12

Serie LEFS25F
Carrera [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
Peso del producto [kg] 1701841198 212|226 (240|254 |2.68|2.82|2.96|3.10|3.24 | 3.38 | 3.52 | 3.66 | 3.80
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.26

Serie LEFS32F
Carrera [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000
Peso del producto [kg] 3.15[3.35|355(3.75|3.95|4.15 (435|455 |4.75|495|5.15|5.35|5.55|5.75|5.95 | 6.15 | 6.35 | 6.55 | 6.75 | 6.95
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.53

Serie LEFS40F
Carrera [mm] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000|1100 | 1200
Peso del producto [kg] 5.37 | 565|593 |6.21|6.49|6.77|7.15|7.33 |7.61|7.89|8.17 | 8.45|8.73|9.01 | 9.29 | 9.57 | 9.85 | 10.13|10.69 | 11.25
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.53

SMC 12
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Serie LEFS[1F

Dimensiones: Motor en linea

40

©
<

20

\M4 x 0.7

LEFS16F
3H9 +0.025
n x23.5 ( - )
< prof. 3
gI A A & 5 - A & ‘v 1] ’
100 8
D x 100 (= E) F
B
L Longitud de cable ~ 250
(37) A (Recorrido de la mesa)™? 37
7 | mm Carrera 3[4 (110) (24) 65
i +4 3
412] [Orlgen] [Origen] 21[4] c o
Fq - T . able del motor (2 x @ 5)
©
)
M| O
ob s 55
Opcién de motor: Con bloqueo
(152) Longitud de cable ~ 250
65
d /%
Cable de bloqueo (9 3.5)
o 3H9(+8'025) (72)
Plano de referencia de prof. 3 40
montaje del cuerpo 4xM4x0.7 24 ©
(Rango de dimension B)™ \___ } ) prof. rosca 6.4 I
i : ==51 e
<F o[ IlL3He (8%
Q| @' prof.3

Pin de posicionamientos (opcional): Parte inferior del cuerpo

* . + ) +
3H9 (8% @ 3H9(*3 %)
8.l prof. 3 prof. 3
G H

1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 2 mm o mas debido al biselado
redondo. (Altura recomendada: 5 mm) Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de referencia de montaje del cuerpo (rango de dimensién B) pueden
sobresalir ligeramente con respecto a dicho plano. Asegurate de disponer de una holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias con las piezas, instalaciones, etc.

%2 La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.

Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.

%3 Posicion tras el retorno al origen

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

+5 Si se usan los pins de posicionamiento de la parte inferior del cuerpo, no uses simultaneamente el pin de la parte inferior de la carcasa B.

Dimensiones [mm]
L

Modelo Sin bloqueo | Con bloqueo A B n b E F G H
LEFS16F[1-50(] 247 289 56 130 4 — — 15 80 25
LEFS16F[1-100[] 297 339 106 180 4 — — 80 50
LEFS16F[1-150[] 347 389 156 230 4 — — 80 50
LEFS16F[]-200(] 397 439 206 280 6 2 200 180 50
LEFS16F[1-250(] 447 489 256 330 6 2 200 180 50
LEFS16F[1-300(] 497 539 306 380 8 3 300 40 280 50
LEFS16F[1-350(] 547 589 356 430 8 3 300 280 50
LEFS16F[1-400(] 597 639 406 480 10 4 400 380 50
LEFS16F[1-450(] 647 689 456 530 10 4 400 380 50
LEFS16F[]-5000] 697 739 506 580 12 ) 500 480 50

13

prof. rosca 7
(terminal F.G.)
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TN Actuador eléctrico / Modelo sin vastago ]
Serie LEFSLIF

Accionamiento por husillo a bolas

Dimensiones: Motor en linea

LEFS25F
3H9 ("¢
i % prof. 3
o ‘ [y
T | -
120 10
D x 120 (= E) F
B
L Longitud de cable =~ 250
(52) A (Recorrido de la mesa)*? 52 5
10 (56) [54] Carrera 54((56)] (115.5) (2.4) 65 T
4[2] [Origen] [Origen]~ || 2[4] ‘
T -] I T Cable del motor (2 x @ S)m ©
© | S
S== Sl P E]
ol ¥ 6.1\
@
Opcion de motor: Con bloqueo prof. rosca 8
. (terminal F.G.)
(160.5) Longitud de cable =~ 250

Cable de bloqueo (9 3.5)

Plano de referencia de @ 3H9 (+8'025) (102)

montaje del cuerpo

- - prof. 3 64
par=Tw
(Rango de dimension B) 4 x M5 x 0.8 45
prof. rosca 8.5

E@ @ ® | ‘[H L -
¥ >
) ) ®

o ,
ol || 3H9 (5%
prof. 3

38

o

50

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

%2 La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.

x3 Posicion tras el retorno al origen

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

Dimensiones [mm]
L

el Sin bloqueo |Con bloqueo A B8 n D E F
LEFS25F[]-500] 285.5 330.5 56 160 4 — — 20
LEFS25F[]-100[] 335.5 380.5 106 210 4 — —
LEFS25F[1-150(] 385.5 430.5 156 260 4 — —
LEFS25F[1-200[] 435.5 480.5 206 310 6 2 240
LEFS25F[1-250(1 485.5 530.5 256 360 6 2 240
LEFS25F[1-300[] 535.5 580.5 306 410 8 3 360
LEFS25F[1-350(] 585.5 630.5 356 460 8 3 360
LEFS25F[]-400(] 635.5 680.5 406 510 8 3 360
LEFS25F[1-450(] 685.5 730.5 456 560 10 4 480 35
LEFS25F[1-500[] 7355 780.5 506 610 10 4 480
LEFS25F[1-550(1 785.5 830.5 556 660 12 5 600
LEFS25F[1-600[] 835.5 880.5 606 710 12 5 600
LEFS25F[1-650[] 885.5 930.5 656 760 12 5 600
LEFS25F[]-700[] 935.5 980.5 706 810 14 6 720
LEFS25F[1-750(] 985.5 1030.5 756 860 14 6 720
LEFS25F[1-800[] 1035.5 1080.5 806 910 16 7 840

SMC 14
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Serie LEFS[1F

Dimensiones: Motor en linea

LEFS25F

Pin de posicionamiento*! (opcional): Parte inferior del cuerpo

3H9 (

+0.025
0

prof. 3

)

«1 Si se usan los pins de posicionamiento de la parte inferior del cuerpo, no uses simultdneamente el pin de la parte inferior de la carcasa B.

Con detecciéon magnética (opcional)

(4.5)

[

a !

99

29.9 H-

29.9

99

(2.5)

# Para carreras de 99 mm o menos, en el lado del motor solo se pueden instalar 2 fijaciones de montaje para detectores magnéticos.

Dimensiones [mm]

Modelo G H
LEFS25F[]-50(] 100 30
LEFS25F[]-100[] | 100 45
LEFS25F[1-150(1 | 100 45
LEFS25F[1-200[1 | 220 45
LEFS25F[]-250[] | 220 45
LEFS25F[1-300] | 340 45
LEFS25F[1-350(] | 340 45
LEFS25F[1-400[] | 340 45
LEFS25F[1-450(1 | 460 45
LEFS25F[1-500[1] | 460 45
LEFS25F[-550[1 | 580 45
LEFS25F[1-600[] | 580 45
LEFS25F[1-6501 | 580 45
LEFS25F[]-700[] | 700 45
LEFS25F[1-750[1 | 700 45
LEFS25F[1-800[1 | 820 45

15

O

8.2



XTI Actuador eléctrico / Modelo sin vastago ]
Serie LEFSLIF

Accionamiento por husillo a bolas

Dimensiones: Motor en linea

LEFS32F
5H9 (0°%)
nx@55 || Prof-5
- - 3
o - - = + e
3 i i i =
150
D x 150 (= E) 15
B 15
L Longitud de cable = 250
(62) A (Recorrido de la mesa)*® 62 70
10 || (66)[64] Carrera 64(66)] (142) (2.4) 65 48
20 412] [Origen]* [Origen]| 2 [4] /
B S | | | . 1 0 ; '02
: SEe,
N ] * T = g
g 2 Cable del motor (2 x @ 5) 75 3]
< M4 x 0.7 prof.
. rosca 8
Opcion de motor: Con bloqueo (terminal F.G.)
(194) Longitud de cable = 250
15 65
1o |
eV}
) B
[s\)
20 Cable de bloqueo (D 3.5)
@ 5Hg (*0.9%0
25H9('6 ) (122)
prof. 5
70
4 x M6 x 1
Plano de referencia de I ———
rof. rosca 9.9 42 =
montaje del cuerpo | protro B} N ~
. .z 9 ) -y
(Rango de dimensioén ﬁ - - - R ) J—
i [ S |
a ) ) =
o v N
@ | 5Ho (5%
prof. 5

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

%2 La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.

«3 Posicion tras el retorno al origen

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

Dimensiones [mm]
L

Modelo Sin bloqueo |Con bloqueo A B n D E
LEFS32F[]-50(] 332 384 56 180 4 — —
LEFS32F[1-100[] 382 434 106 230 4 — —
LEFS32F[1-150[] 432 484 156 280 4 — —
LEFS32F[1-200L] 482 534 206 | 330 6 2 300
LEFS32F[1-250[] 532 584 256 | 380 6 2 300
LEFS32F[1-300C] 582 634 306 | 430 6 2 300
LEFS32F[1-350L1 632 684 356 | 480 8 3 450
LEFS32F[1-400C] 682 734 406 | 530 8 3 450
LEFS32F[1-450C] 732 784 456 | 580 8 3 450
LEFS32F[1-500L1 782 834 506 | 630 | 10 4 600
LEFS32F[1-550[] 832 884 556 | 680 | 10 4 600
LEFS32F[1-600[] 882 934 606 | 730 | 10 4 600
LEFS32F[1-650L] 932 984 656 | 780 | 12 5 750
LEFS32F[1-700C] 982 1034 706 | 830 | 12 5 750
LEFS32F1-750C] 1032 1084 756 | 880 | 12 5 750
LEFS32F[1-800L1 1082 1134 806 | 930 | 14 6 900
LEFS32F[1-850[] 1132 1184 856 | 980 | 14 6 900
LEFS32F[1-900L] 1182 1234 906 | 1030 | 14 6 900
LEFS32F[1-950[] 1232 1284 956 | 1080 | 16 7 1050
LEFS32F1-1000C] 1282 1334 1006 | 1130 | 16 7 1050
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Serie LEFS[1F

Dimensiones: Motor en linea

LEFS32F

Pin de posicionamiento! (opcional): Parte inferior del cuerpo

T - T T
D | e — — Aﬁsaée
¥ +0.030 N +0.030
5H9 (o @5H9("0 )
10, |l| prof. 5 prof. 5
G 25

«1 Si se usan los pins de posicionamiento de la parte inferior del cuerpo, no uses simultdneamente el pin de la parte inferior de la carcasa B.

Con deteccion magnética (opcional)

o
N
| |
e m—— ey s
! 1 g [T
(14.5) 9 |z - 99 (12.5)
(s2] [e2]

x Para carreras de 99 mm o menos, en el lado del motor solo se pueden instalar 2 fijaciones de montaje para detectores magnéticos.

Dimensiones [mm]
Modelo G
LEFS32F-500] 130

LEFS32F[]-100[] 130
LEFS32F[1-150L1 130
LEFS32F[1-200[] 280
LEFS32F[1-250] 280
LEFS32F[]-300[] 280
LEFS32F[1-350(] 430
LEFS32F[1-400[] 430
LEFS32F[1-450(] 430
LEFS32F[1-500[] 580
LEFS32F[1-550] 580
LEFS32F[1-600[] 580
LEFS32F[1-650] 730
LEFS32F[]-700[] 730
LEFS32F[1-750(1 730
LEFS32F[1-800[] 880
LEFS32F[1-850] 880
LEFS32F[1-900[] 880
LEFS32F[1-950(] 1030
LEFS32F[1-1000[] | 1030

17
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ST Actuador eléctrico / Modelo sin vastago
Accionamiento por husillo a bolas

Serie LEFSLIF

Dimensiones: Motor en linea

LEFS40F
Nx26.6 6H9 (0°%)
\ | || prof.6
© : | —— %E@
© =
150 15
D x 150 (= E) 60
B
L Longitud de cable = 250
(86) _ A (Recorrido de la mesa)® 86
13 (90) [88] | Carrera 88 [(90)] (165) (3.1) 90
— —
[Origen]** [Origen] 214] 0 65 61
' &
N " i} 1 PI—
20 v T 5
@ <
& E ~ e s
| © Cable del motor (2 x @ 5) [}
3 © 8
0 M4 x 0.7
Opcién de motor: Con bloqueo prof. rosca 8
. (214) Longitud de cable =250 (&Minal F.G\)
65
' —
o &
e}
o
(s}
Cable de bloqueo (@ 3.5)
0.030 Cable del motor (2 x @ 5
20 @6H9('0 ) (170) ( )
Plano de ref ) prof. 7 106
dear?]%n;jf j;?::‘ﬁ:'po % 60
(Rango de dimension B PO el N

0

|
i
1

#1

74

6H9 (*8'030)
prof. 7

debido al biselado redondo. (Altura recomendada: 5 mm)
Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de referencia de montaje del cuerpo (rango de dimensién B) pueden sobresalir ligeramente

con respecto a dicho plano. Asegurate de disponer de una holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias con las piezas, instalaciones, etc.
La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.

#2

%3 Posicion tras el retorno al origen

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

=

Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o mas

Dimensiones [mm]
L
Mt Sin blogueo | Con bloqueo A B n D E
LEFS40F[ -150L] 506 555 156 328 4 — 150
LEFS40F[-200L 556 605 206 378 6 2 300
LEFS40F[1-250(] 606 655 256 428 6 2 300
LEFS40F[ -300L 656 705 306 478 6 2 300
LEFS40F[1-350L1 706 755 356 528 8 3 450
LEFS40F[-400L 756 805 406 578 8 3 450
LEFS40F[ -450L ] 806 855 456 628 8 3 450
LEFS40F[1-500L] 856 905 506 678 10 4 600
LEFS40F[L-550L ] 906 955 556 728 10 4 600
LEFS40F[-600L 956 1005 606 778 10 4 600
LEFS40F[ -650L] 1006 1055 656 828 12 5 750
LEFS40F[ -700L 1056 1105 706 878 12 5 750
LEFS40F[1-750L1 1106 1155 756 928 12 5 750
LEFS40F[-800L 1156 1205 806 978 14 6 900
LEFS40F[ -850L 1206 1255 856 | 1028 14 6 900
LEFS40F[1-900L] 1256 1305 906 | 1078 14 6 900
LEFS40F[-950L | 1306 1355 956 | 1128 16 7 1050
LEFS40F[-1000L] 1356 1405 1006 | 1178 16 7 1050
LEFS40FL1-11000] 1456 1505 1106 | 1278 18 8 1200
LEFS40F[-1200L] 1556 1605 1206 | 1378 18 8 1200
18
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Serie LEFS[1F

Dimensiones: Motor en linea

LEFS40F

M— 1 —1¢

!
N 6H9 (*9°) @ 6Ha (12°)
" prof. 6 prof. 6
G 70

+1 Si se usan los pins de posicionamiento de la parte inferior del cuerpo, no uses simultdaneamente el pin de la parte inferior de la carcasa B.

38.5

®
i

S S S S C [ /

TRt r

r i |
i i ;
(38.5) 99 p P 99 (36.5)
<t <t

Dimensiones [mm]
Modelo G
LEFS40F[]-150[] 130
LEFS40F1-200(] 280
LEFS40F[1-250] 280
LEFS40F[]-300[] 280
LEFS40F[1-350(] 430
LEFS40F[1-400C] 430
LEFS40F[]-450(] 430
LEFS40FC1-500(] 580
LEFS40F[1-550C] 580
LEFS40F[]-600[] 580
LEFS40F[1-650[] 730
LEFS40F[1-700C] 730
LEFS40F[]-750(] 730
LEFS40F[1-800[] 880
LEFS40F[1-850] 880
LEFS40F[]-900[] 880
LEFS40F[1-950[] 1030
LEFS40F[1-1000C] | 1030
LEFS40F[]-1100C] | 1180
LEFS40F[1-12000] | 1180

19
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Serie LEFSLIF
Montaje de detectores magneticos

Posicion de montaje del detector magnético

B (Centro de la mesa)

| | |
%l I—HI:B] { (o

[ ]

[mm]

Modelo Tamano A B Rango de trabajo
25 45 51 4.9
LEFS 32 55 61 3.9
40 79 85 5.3

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

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

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

Montaje de detectores magnéticos

Gire los pernos para la fijacion de montaje del detector magnético tres o cuatro veces para aflojarlos (no es necesario retirarlos) y deslice y retire la fijacion
de montaje del detector magnético. A continuacion, introduzca un detector en la ranura de la fijaciéon de montaje.

Dado que los pernos de montaje para instalar el cuerpo del producto interfieren con la fijacion de montaje del detector magnético, monte la fijacién después
de instalar el cuerpo del producto. Tras instalar el cuerpo del producto, apriete los pernos para la fijacion de montaje del detector.

Pernos para la fijacién de montaje del detector
magnético (no es necesario retirarlos).

[Carcasa A]

Max. par de apriete [N-m]
0.9

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

. Tornillos de montaje
/ del detector magnético
Par de apriete [N-m
Entrada eléctrica 2 [(N-m]

0.1a0.15

[Motor]

[Lado del motor]

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

% La direccion de la entrada de cable esta especificada. Si realiza el montaje en direcciéon errénea, puede producirse un fallo de funcionamiento en el
detector magnético.

+ Aprieta los tornillos de montaje del detector magnético (suministrados juntos con el detector magnético) usando un destornillador de precisiéon con un
diametro de empufadura de aproximadamente 5 a 6 mm.

+ Si se requieren mas de dos fijaciones de montaje del detector magnético, pidalas por separado. Los ocho pernos para instalar la fijacion de montaje del
detector en el final de carrera se envian de fabrica apretados en el cuerpo del producto.
En el modelo con carrera de 50 mm solo se fijan cuatro pernos en el lado del motor.

svc 20
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Detector magnético de estado sdlido
Modelo de montaje directo

D-MON/D-M9P/D-M9B ( €

Salida directa a cable

® Se ha reducido la corriente de

carga de 2 hilos (2.5 a 40 mA).

® Uso de cable flexible en la

especificacion estandar.

o /
-

/

A\Precaucion

Precauciones

Fija el detector magnético con el tornillo
suministrado instalado en el cuerpo del
detector magnético. El detector magnético
puede resultar dafado si se usa un tornillo
distinto al suministrado.

Dimensiones

Especificaciones de los detectores magnéticos

Consulta el sitio web de SMC para
obtener detalles sobre los
productos que son conformes con
los estandares internacionales.

PLC: Controlador légico programable

D-M9C], D-M9CIV (Con LED indicador)

Modelo de detector magnético D-M9N | D-M9P D-M9B
Direccion de la entrada eléctrica En linea

Tipo de cableado 3 hilos 2 hilos
Tipo de salida NPN PNP —

Carga aplicable

Circuito IC, relé, PLC

24 VDC, relé, PLC

Tensién de alimentacion

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

Consumo de corriente

10 mA o menos

Tension de carga

28 VDC o menos

24 VDC (10 a 28 VDC)

Corriente de carga

40 mA o menos

2.5a40mA

Caida de tension interna

0.8 V o inferior a 10 mA (2 V o inferior a 40 mA)

4V 0 menos

Corriente de fuga

100 pA o menos a 24 VDC

0.8 mA o menos

LED indicador

EI LED rojo se ilumina cuando esta conectado.

Estandar

Marca CE, RoHS

Caracteristicas técnicas del cable dleorresistente de

cr;ran capacidad

(valores de referencia)

Modelo de detector magnético D-M9N | D-M9P D-M9B
Revestimiento| Didmetro exterior [mm] 2.6
Aislante Numero de hilos 3 hilos (marrén/azul/negro) |2 hilos (marrén/azul)
Didmetro exterior [mm|] 0.88
Area efectiva[mm?] 0.15

Conductor —
Didmetro de trenzado [mm] 0.05

Radio minimo de flexién [mm] 17

x Consulta el catalogo Web para las caracteristicas técnicas comunes de los detectores

magnéticos de estado sdlido.

* Consulta el catalogo Web para las longitudes de los cables.

Peso

Q

Modelo de detector magnético

D-M9N | D-M9P

D-M9B

0.5m (—)

Longitud 1 m (M)

13

de cable

38

3m (L)
5m (Z)

63

[mm]

D-M9L!

3.95
2.8

21

Posicién mas sensible

2.6

Tornillo de montaje M2.5 x 4 L

Tornillo de cabeza ranurada (punta plana)

LED indicador

e

22.8
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Detector magnético de estado solido normalmente cerrado
Modelo de montaje directo

D-M9NE(V)/D-M9PE(V)/D-MIBE(V) C €

Consulta el sitio web de SMC
para obtener detalles sobre los
productos que son conformes con

Especificaciones de los detectores magnéticos o estandares internacionales.

Salida directa a PLC: Controlador I6gico programable

cuando no se detecta ninguna ‘Modeilf)dedetectormagne’llicol D-M?NE D-MQNEV D-M?PE D-MQPEV D-M?BE D-MQBEV
san Direccion de la entradaeléctrica) En linea | Perpendicular| En linea |Perpendicular| En linea |Perpendicular
fuerza magnética. T . .
ipo de cableado 3 hilos 2 hilos
@ Se puede usar para el actuador Tipo de salida NPN | NP —
adoptado por los detectores Carga aplicable Circuito IC, relé, PLC 24 VDC, relé, PLC
magnéticos de estado solido de la  [Tensisn de alimentacion 5,12, 24 VDC (45228 V) —
serie D-M9 (excluyendo los Consumo de corriente 10 mA o menos —
prod uctos bajo demanda) Tensién de carga 28 VDC o menos | — 24 VDC (10 a 28 VDC)
Corriente de carga 40 mA o menos 2.5a40 mA
- - Caida de tension interna| 0.8 V o inferior a 10 mA (2 V o inferior a 40 mA) 4V 0 menos
/‘ Corriente de fuga 100 nA o menos a 24 VDC 0.8 mA o menos
/ LED indicador EI'LED rojo se ilumina cuando esta conectado.
Estandar Marca CE, RoHS

Caracteristicas técnicas del cable dleorresistente de gran capacidad

Modelo de detector magnético D-MONE(V) | D-M9PE(V) D-M9BE(V)
D,miv 1 Revestimiento| Didmetro exterior [mm] 2.6
o p-WEEY Aislante Numero de hilos 3 hilos (marrén/azul/negro) |2 hilos (marrén/azul)
- ey Didmetro exterior [mm] 0.88
= -~ — S IA:\rea efectivajmm?] 0.15
— Diémetro de trenzado [mm] 0.05
Radio minimo de flexion [mm] (valores de referencia) 17

% Consulta el catdlogo Web para las caracteristicas técnicas comunes de los detectores

APrecaucién magnéticos de estado sélido.
. « Consulta el catalogo Web para las longitudes de los cables.
\ Precauciones |

Fija el detector magnético con el tornillo

suministrado in’sFaIado en el cuerpo dejl. Peso [ql
detector magnético. El detector magnético —
puede resultar dafado si se usa un tornillo
distinto al suministrado. Modelo de detector magnético D-M9NE(V) | D-M9PE(V) D-M9BE(V)
0.5m (—) 8 7
Longitud de 1m (M)*! 14 13
cable 3m (L) 41 38
5m (2)* 68 63
«1 Las opciones de 1 my 5 m se fabrican bajo demanda.
Dimensiones [mm]
D-M9LIE D-M9LIEV
©
a
Q

i

6 _|Posicién mas sensible

©
ol
o E—
e | o e L= == ===~ &}
%J
6

Posicién mas sensible

Tornillo de montaje M2.5x4L  LED indicador

Tomnillo de cabeza ranurada
2 7.5
LED indicador L ]

0.3

I: I ( :

/7 I < 15.9 El
19.5

T =

Tornillo de montaje M2.5 x 4 L

Tornillo de cabeza ranurada (punta plana) 026

500(1000)(3000)(5000)

3.95
2.8
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Detector magnético de estado solido con indicacion en 2 colores
Modelo de montaje directo

D-MONW/D-MOPW/D-MIBW ( €

Consulta el sitio web de SMC
para obtener detalles sobre los

Salida directa a

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

® Uso de cable flexible en la
especificacion estandar.

@ El rango de trabajo adecuado se
puede determinar mediante el color
del LED. (Rojo — Verde < Rojo)

- o —
A\Precaucion

\ Precauciones

Fija el detector magnético con el tornillo
suministrado instalado en el cuerpo del detector
magnético. El detector magnético puede resultar
danado si se usa un tornillo distinto al suministrado.

Especificaciones de los detectores magnéticos

productos que son conformes con
los estandares internacionales.

PLC:

Controlador I6gico programable

D-M9CIW, D-M9CIWV (Con LED indicador)

Modelo de detector magnético D-M9NW | D-M9PW | D-M9BW
Direccion de la entrada eléctrica En linea

Tipo de cableado 3 hilos 2 hilos
Tipo de salida NPN | PNP —

Carga aplicable

Circuito IC, relé, PLC

24 VDC, relé, PLC

Tension de alimentacion

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

Consumo de corriente

10 mA o menos

Tension de carga

28 VDC o menos

‘ —

24 VDC (10 a 28 VDC)

Corriente de carga

40 mA o menos

2.5a40mA

Caida de tension interna

0.8 V o inferior a 10 mA (2 V o inferior a 40 mA)

4V o menos

Corriente de fuga

100 A o menos a 24 VDC

0.8 mA o menos

LED indicador

Rango de deteccion
Rango de trabajo adecuado

EI LED rojo se ilumina.
ElI LED verde se ilumina.

Estandar

Marca CE, RoHS

Especificaciones del cable flexible 6leorresistente de gran capacidad

Modelo de detector magnético D-M9NW | D-M9PW ]- D-M9BW
Revestimiento | Didmetro exterior [mm] 2.6
Alslante Numero de hilos 3 hilos (marrén/azul/negro) |2 hilos (marrén/azul)
Didmetro exterior [mm|] 0.88
Area efectiva[mm?] 0.15
Conductor —

Didmetro de trenzado [mm] 0.05

Radio minimo de flexion [mm] (valores de referencia) 17

= Consulta el catalogo Web para las caracteristicas técnicas comunes de los detectores
magnéticos de estado sdlido.
= Consulta el catalogo Web para las longitudes de los cables.

Peso (9]
Modelo de detector magnético D-MONW | D-M9PW D-M9BW
0.5m (—) 8 7
Longitud 1 m (M) 14 13
de cable 3m (L) 41 38
5m (Z) 68 63
Dimensiones [mm]
D-M9[ 1w
Qi ©
Q (9]
e —
- P e—————————— o
6 | Posicion mas sensible
Tornillo de montaje M2.5 x 4 L
Tornillo de cabeza ranurada (punta plana)
™ LED indicador
@ oo
™! o /
,Aﬁf,
22.8
23
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Controlador de alto rendimiento
(Modelo programable)

C€ A
Serie JXC5H/6H

Forma de pedido

JXC|6/H

73
0600 &

0Tipo de controlador 9 Especificacion e Montaje 0 Longitud del cable I/O
5 Modelo de /0 en paralelo (NPN) | H | Modelo de alto rendimiento | 7 Montaje con tornillo — Ninguno
6 | Modelo de I/O en paralelo (PNP) 8 Rail DIN 1 15m
3 3m
e Ref. del actuador 5 5m

Sin las caracteristicas técnicas del cable y las opciones del actuador
Ejemplo: Introduce «LEFS25FA-100» para el modelo
LEFS25FA-100B-R10.

BC | Controlador virgen*!
+1 Requiere un software especifico (JXC-BCW)

-
Este controlador se vende como una unidad individual

después de que se establezca el actuador compatible.

Conectar a un actuador (LEFSLIF) designado para un
controlador de alto rendimiento. Asegurate de que la
combinacién del controlador y el actuador es correcta.

<Comprueba lo siguiente antes del uso> .
(1) Comprueba la referencia del modelo feooom T

en la etiqueta del actuador. Este valor [ LEF52_5F_A —400

debe coincidir con el del controlador.
(2 Comprueba que la configuracion de @

1/0 paralelas coindice (NPN o PNP).
S p ( ) )

# Consulta el Manual de funcionamiento para obtener informacién sobre el uso de los productos.
Descargatelo a través de nuestro sitio web https://www.smc.eu

T

\

Caracteristicas técnicas

JXC5H

Modelo JXC6H
Motor compatible Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
Alimentacién Tension de alimentacion: 24 VDC £10 %
Consumo de corriente (controlador) 100 mA o menos
Encoder compatible Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)
Entrada en paralelo 11 entradas (aislamiento fotoacoplador)
Salida en paralelo 13 salidas (aislamiento fotoacoplador)
Comunicacién en serie RS485 (unicamente para los modelos LEC-T1 y JXC-W2)
Memoria EEPROM
Indicador LED PWR, ALM
Longitud de cable [m] Cable del actuador: 20 0 menos
Sistema de refrigeracion Refrigeracién por aire ambiental
Rango de temperatura de trabajo [°C] 0a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Resistencia de aislamiento [MQ] Entre todas las terminales externas y la carcasa 50 (500 VDC)
Peso [g] 180 (montaje con tornillo), 200 (montaje en rail DIN)

Z;S\VC 24



Serie JXC5H/6H

Coémo montar los productos

a) Montaje con tornillo (JXCLIH7LI) b) Montaje en rail DIN (JXCLIH8LI)
(instalacién con dos tornillos M4) (instalacién con el rail DIN)
El rail DIN esta bloqueado.

Cable de

toma a tierra
3’7” | <:] Direccion de montaje 1'”"3
e o
s = o
3 L
i o I\ |
i Cable de toma a tierra ; i

. W:]’[)Teccién de montaje

Adaptador de
montaje en rail DIN

Engancha el controlador sobre el rail DIN y presiona la
seccion A en la direccion de la flecha para bloquearlo.

% Cuando se utiliza el tamafo 25 o méas de la serie LE, el espacio entre los controladores debe ser de 10 mm o mas.

, L
Rail DIN 125 505 s
AXT100-DR-[] (Paso)
= Para [, introduzca un nimero de los indicados en la linea «N2». en la tabla inferior. _lc5 55 55 0| o -
Consulta el esquema de dimensiones de montaje en la pagina 26. T T T T T © e <
0
125
Dimensiones L [mm)]
N2 1 2 3 4 5} 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |110.5| 123 |135.5| 148 [160.5| 173 [185.5| 198 |210.5| 223 |235.5| 248 |260.5
Ne 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 |285.5| 298 [310.5| 323 |335.5| 348 |360.5| 373 |385.5| 398 [410.5| 423 |(435.5| 448 |460.5| 473 |485.5| 498 |510.5

Adaptador de montaje en rail DIN
LEC-DO (con 2 tornillos de montaje)

Debe utilizarse si posteriormente se va a montar el adaptador para montaje en rail DIN sobre un controlador de modelo de montaje con tornillo.
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Controlador de alto rendimiento
(Modelo programable) Serie JX C5H/ 6H

Dimensiones
67 (11.5) 35
g4.5
1.2 - 39
™ Para montaje del cuerpo
(modelo de montaje con tornillo)
=
©
9V}
< . Etiqueta de la
o ® z referencia del
3 z| 2 actuador
al B
T|
| 8 S — i
sl 2l ol o T — [I=||— 7 -
o = e} ~ ©
lal = 2 L~ O |~ o T
. sl 5 T pYelen]
T o| © 2
| Il | [ ||| | —=——
© © - s9 —_
Sy >3 = Py
o [CARRES
A R i
. 2] N~ L)
b4 [« [e0)
«*Sepuede T | T . S
montar en rail e
® ' DIN (35 mm) 1
N |
> ]
(91.7) -
173
4.5

Para montaje del cuerpo (modelo de montaje con tornillo)
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Serie JXC5H/6H

Ejemplo 1 de cableado

] Conector I/O en paralelo

Diagrama de cableado

% Si conectas un PLC al conector I/O en paralelo, usa el cable I/O (LEC-CN5-[J).
= El cableado cambia dependiendo del tipo de I/O paralelas (NPN o PNP).

JXC5HLII (NPN) JXC6HLII (PNP)
Alimentacién 24 VDC Alimentacién 24 VDC
CN5 para sefal I/O CN5 para sefal I/O
COM+ | A1 {1 COM+ | A1 {1
COM- | A2 COM- | A2
INO A3 — T INO A3 — —
IN1 A4 — T IN1 A4 — —
IN2 A5 — —T— IN2 A5 — —
IN3 A6 — —T IN3 A6 — —
IN4 A7 — T IN4 A7 — —
IN5 A8 — —— IN5 A8 — —
SETUP | A9 [— 1 SETUP | A9 — —1
HOLD | A10 [— HOLD | A10 — —1
DRIVE | A1 [— 1 DRIVE | Al1 — —1
RESET | A12 — —1—1 RESET | A12 — —
SVON | A13 — ——— SVON | A13 — —
OouUTOo | B1 (—{Casd—s ouTo | Bi
ouT1 B2 Carga—¢ ouT1 B2 Carga.
ouT2 | B3 —I{Cag—9 ouT2 | B3 {Carga}
OUT3 | B4 [—{Cagd—¢ ouT3 | B4 )
OouT4 | B5 —ICag— ouT4 | B5 —Cagal—¢
OUT5 | B6 [—{Cagd—¢ ouTs | B6 {Cargal
BUSY B7 Carga— BUSY B7
AREA | B8 (—f{Cagd—¢ AREA | B8
SETON | B9 (—Caga—¢ SETON | B9
INP B10 —{Cargd—9 INP B10
SVRE | B11 —]{Carc—9 SVRE | Bi1
+*ESTOP | B12 Cargal—¢ «ESTOP | B12
+*ALARM | B13 Carga| +*ALARM | B13
[
Senal de entrada Senal de salida
Nombre Detalles Nombre Detalles
COM+ Conecta el suministro de alimentacién de 24 V para la sefial de entrada/salida OUTO a OUT5 [Envia el n.° de datos de paso durante el funcionamiento
COM- Conecta el suministro de alimentacién de 0 V para la sefial de entrada/salida BUSY Envia la sefal cuando el actuador esta en movimiento
INO a IN5 N.2 de bit especi_ficado para datos de paso AREA Envia la sefial dentro del rango de ajuste de salida del drea de los datos de paso
(la entrada se indica combinando INO con 5). SETON Envia la sefial cuando retorna al origen
SETUP Instruccion para retorno al origen INP Envia la sefial cuando se alcanza la posicién de destino o la fuerza objetivo
HOLD Funcionamiento temporalmente parado (Se ilumina cuando se completa la colocacién o el empuje).
DRIVE Instruccion para impulso SVRE Envia la sefial cuando se ha activado el servoaccionamiento
RESET Restablece la alarma e interrumpe el funcionamiento *ESTOP*1 Se desactiva cuando se indica la parada de EMG
SVON Instruccién de activacion del servoaccionamiento #*ALARM* Se desactiva cuando se genera la alarma
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Controlador de alto rendimiento

(Modelo programable) Serie

Configuracion de datos de paso

JXC5H/6H

1. Configuracion de datos de paso para posicionamiento

En esta configuracion, el actuador se mueve hacia la posicion
de destino y se detiene en ella.

El siguiente diagrama muestra los elementos de
configuracion y el funcionamiento.

Los elementos de configuracion y los valores de ajuste para
este funcionamiento se establecen a continuacion.

Velocidad

Aceleracion

Deceleracion

Velocidad

Posicién

Salida INP

[ON]

En posicion

OFF

[ON]

©: se debe definir.

O se debe ajustar segun se requiera.

Datos de paso (posicionamiento) —: no se requiere configuracion.

2. Configuraciéon de datos de paso para empuje

El actuador se mueve hacia la posicion de inicio del empuje y cuando
la alcanza, empieza a empujar con la fuerza de ajuste 0 menos.

El siguiente diagrama muestra los elementos de configuracion y el
funcionamiento.
Los elementos de configuracion y los valores de ajuste para este
funcionamiento se establecen a continuacion.

Velocidad
Vel. de empuije’

Fuerza de empuje
Disparador LV

Salida INP

Datos de paso (empuje)

Velocidad

Aceleracion

Deceleracion

Posicion

En posicion

1

[oN]

[ON |

OFF

©: se debe definir.
O se debe ajustar segun se requiera.

INecesidad Elemento Detalles INecesidad Elemento Detalles
Cuando se requiere una posicion absoluta, Cuando se requiere una posicion absoluta,
© | Movimiento MOD definir Absoluto. Cuando se requiere una © | Movimiento MOD definir Absoluto. Cuando se requiere una

posicion relativa, definir Relativo.

posicién relativa, definir Relativo.

© | Velocidad Velocidad de traslado a la posicion de destino © | Velocidad Velocidad de traslado a la posicién de inicio de empuje
© | Posicion Posicién de destino © | Posicion Posicién de inicio de empuje
Pardmetro que define la rapidez del actuador en Pardmetro que define la rapidez del actuador
. alcanzar el ajuste de velocidad. Cuanto mayor es el L en alcanzar el ajuste de velocidad. Cuanto
O | Aceleracion : AR O | Aceleracion ) R
valor de ajuste, mas rapidamente se alcanza el mayor es el valor de ajuste, mas rapidamente
ajuste de velocidad. se alcanza el ajuste de velocidad.
Parametro que define la rapidez del actuador en Parametro que define la rapidez del
O | Deceleracion pararse. Cuanto mayor es el valor de ajuste, mas O | Deceleracion actuador en pararse. Cuanto mayor es el valor de
rapidamente se detiene. ajuste, més rapidamente se detiene.
Se define la proporcion de fuerza de empuije.
Valor 0. El rango de ajuste varia en funcién del modelo
© | Fuerza de empuje | (Sise definen los valores de 1 a 100, el . 9 Juste g o
: ) L ) © | Fuerza de empuje | de actuador eléctrico. Para mas informacion del
funcionamiento cambiara al modo de empuije). P
actuador eléctrico, consulta el manual de
— | Disparador LV No se requiere configuracion. funcionamiento.
— | Vel. de empuje No se requiere configuracion. Condicién que activa la sefial de salida de
o fuerza de Par max. durante la operacién de posicionamiento . INP. La sefal de salida INP se activa
movimiento (no se requiere ningtn cambio especifico). © | Disparador LV cuapdo la fuerza generada supera el valor.
— - — - El nivel de umbral debe ser el de la fuerza
O | Areat, Area 2 Condicion que activa la senal de salida de de empuje 0 menor.
AREA.
— - - - Velocidad de empuje durante el empuje.
Condicion que activa la sefial de salida de Cuando se define como rapida la velocidad, el
INP. Cuando el actuador entra en el rango actuador eléctrico y las piezas pueden resultar
de [en posicion], se activa la sefial de O | Vel. de empuje dafiadas debido al impacto cuando golpean el
O | En posicién salida INP. (No es necesario cambiar esto extremo, por lo que el valor de ajuste debe ser
desde el valor inicial). Cuando es més pequefio. Para mas informacién del actuador
necesario enviar la sefial de llegada antes eléctrico, consulta el manual de funcionamiento.
de que acabe la operacion, que el valor
sea mas grande. o fuerza de Par max. durante la operacién de posicionamiento
movimiento (no se requiere ningtn cambio especifico).
< i Condicién que activa la sefal de salida de
O | Area 1, Area?2 AREA.
Distancia de transferencia durante el empuje. Si la
L distancia transferida supera el ajuste, se detiene
© | En posicién

O

aunque no esté empujando. Si se supera la distancia
transferida, no se activara la seial de salida INP.
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Serie JXC5H/6H

Temporizacion de senal

Retorno a origen

Alimentacién 24V
— oV
ON
VON
SVo OFF
Entrada
SETUP I
ON
BUSY
OFF
SVRE
SETON
Salida
INP 4
i
1n
*ALARM A
i R
*ESTOP Y
— : |‘
P
HE
V €100 (8 (r———— 4 :
1
1
1}
1

Retorno al origen

E Si el actuador esta dentro del rango «En posicién» del parametro i
! bésico, se activara INP, pero si no, seguira desactivada. i
o A R S

# «xALARM» y «xESTOP»> se expresan como circuitos légico-negativos.

Operacion de

i Explorar el n.2 de |

posicionamiento ! datos de paso__}
ON
IN
________________ - OFF
Entrada 15ms 1 i1Enviaeln®de !
DRIVE omés | |~ datos de paso 1
T
il
ouT ik oN
' OFF
Salida BUSY
INP A
n
n
T
A
I
i
Velocidad i 0 mm/s
Operacion de posicionamiento ," ",

Si el actuador esta dentro del rango «En posicién» de los datos E
de paso, se activara INP, pero si no, seguira desactivado. H

«OUT» se envia cuando «DRIVE» cambia de ON a OFF.

Para mas detalles sobre el controlador para la serie LEM, consulta el manual
de funcionamiento.

*

(Cuando se aplica el suministro de alimentacion, «<DRIVE» o «<RESET» se activan
o «xESTOP» se desactiva, todas las salidas «OUT» estan desactivadas).

HOLD
Entrada HOLD | I ON
—— OFF
Salida BUSY ON
— OFF
1
Velocidad— i . \ 0 mm/s
saceleracion! HOLD durante el funcionamiento

* Cuando el actuador se encuentra en el rango «En posicién» en la operacion
de empuje, no se detiene ni aunque se reciba la sefial HOLD.
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Operacién de empuje |daiosdepaso

ON
IN
él ________________ - OFF
Entrada 15ms T iEnviaeln?de |
DRIVE S| 1+] i datos de paso !
ON
ouT
OFF
Salida BUSY
INP A
i
l. 1
1
o
1 1
1 1
| W
Velocidad r— 0 mm/s
Operacion de empuje |

E Si la fuerza de empuje actual supera el valor «Disparador i
i LV>» de los datos de paso, se activara la sefal INP. !

Reinicio {Restablecimiento de alarma)
| ON
Entrada RESET I
S OFF
ON
T
our __| H OFF
Salida "
1 " ON
- OFF

# «xALARM» se expresa como circuito légico-negativo.

SVC



Opciones

Controlador de alto rendimiento

(Modelo programable) Serie

JXC5H/6H

H Conector de alimentacién JXC-CPW

« El conector de alimentacion es un accesorio.
<Tamafio de cable aplicable> AWG20 (0.5 mm2), didmetro de cubierta de 2.0 mm o menos

®©@e
®@
O®

@ c2av @ ov
@ M24v (B N.C.
® EMG () LKRLS

l Cable de comunicacion para la configuracion del controlador
» Software de configuracién del controlador

¢ Controlador USB

Descargar del sitio web de SMC:

https://www.smc.eu

Requisitos de hardware

Sist. operativo

Windows®7, Windows®8.1, Windows®10

Interfaz de comunicacién

Puertos USB 1.1 0 USB 2.0

Display

Resolucion 1024 x 768 o mas

* Windows®7, Windows®8.1 y Windows®10 son marcas registradas
propiedad de Microsoft Corporation en EE. UU.

B Teaching box

LEC-T1-3[J]G

Teaching
box

Longitud de cable [m]

EN

Idioma inicial ®

Conmutador de habilitacion

Terminal del conector de alimentacion

N?e'?r?ﬁﬁ;fe' Funcién Detalles
oV Alimentacion comun Termin'al M24V/terminal C24V/terminal EMG/
-) terminal LK RLS son comunes (-).
M24V | Alimentacion del motor (+) | Alimentacion (+) del motor del controlador
C24Vv Alimentacién de control (+) | Alimentacion (+) de control del controlador
EMG Parada (+) Terminal de conexién del circuito de parada externa
LK RLS Desbloqueo (+) | Terminal de conexién del interruptor de desbloqueo

(1) Cable de comunicacion JXC-W2A-C

32

(@]

[

51

3000

= Se puede conectar directamente al controlador.

(2 Cable USB LEC-W2-U

2B et

Ninguno

S

Equipado con conmutador de habilitacion

* Conmutador de seguridad para
funcién JOG y de prueba

» Conmutador de parada

J Japonés

@ Equipado con conmutador de parada

E Inglés

* El idioma mostrado se puede
cambiar a inglés o japonés.

Caracteristicas técnicas

300

Conmutador
de habilitacion

(opcional)  \ [,
{
(

Elemento Descripcién
Conmutador Conmutador de parada, Conmutador de habilitaciéon (opcional)
Longitud de cable [m] 3
Proteccion IP64 (Excepto conector)
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a50
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Peso [g] 350 (Excepto cable)

Conmutador
de parada

S ARANMNRERARRARASS

« Para conectar la teaching box (LEC-T1-3LJGLJ) al controlador se requiere un cable de conversion (P5062-5). (Consulta la pag. 31)

O
2
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Serie JXC5H/6H

Opciones

H Cable de conversiéon P5062-5 (longitud del cable: 300 mm)

[ [ X

300

x Para conectar la teaching box (LEC-T1-30JGJ) al controlador se requiere un cable de conversion.

H Cable I/O
LEC — C N5 — Lado del controlador Lado PLC (N de terminl)
@
2 A1 B1 At
Longitud del cable (L) [m] = Als
1 1.5 8 * I j B1
3 3 :
- s 4.4 | L B13 B3 A13
* Tamafo de conductor: AWG28
Ne de pin del| Color del |Marca en |Color de N¢ de pin del| Color del |Marca en| Color de
conector | aislamiento | el cable |la marca conector |aislamiento| el cable |la marca
A1l Marrén claro | B Negro B1 Amarillo |mm Rojo
A2 Marrén claro | ® Rojo B2 Verde claro| m | Negro
A3 Amarillo | ® Negro B3 Verde claro| m & Rojo
A4 Amarillo | m Rojo B4 Gris EE Negro
A5 Verde claro | ® Negro B5 Gris EE Rojo
A6 Verde claro | m Rojo B6 Blanco |m®m Negro
A7 Gris u Negro B7 Blanco |mm Rojo
A8 Gris | Rojo B8 Marrénclaro | m m m Negro
Peso A9 Blanco [ ] Negro B9 Marrénclaro | m m B Rojo
Ref. producto | Peso [g] A10 Blanco | Rojo B10 Amarillo |mE = Negro
LEC-CN5-1 170 Al Marrén claro| m ® Negro B11 Amarillo | H® = Rojo
LEC-CN5-3 320 A12 Marron claro| m m Rojo B12 Verde claro| m m m Negro
LEC-CN5-5 520 A13 Amarillo |mm Negro B13 Verde claro| m m m Rojo
— Apantallamiento

B Marca registrada

EtherNet/IP™ es una marca registrada de ODVA.

DeviceNet™ es una marca registrada de ODVA.

EtherCAT® es una marca registrada y una tecnologia patentada, concedida por Beckhoff Automation GmbH, Alemania.
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Controlador de alto rendimiento )
(Modelo programable) Serie

Opciones: Cable del actuador

JXC5H/6H

[Cable robético, cable estandar para el motor paso a paso (Servo/24 VDC)]

LE-CP-

-]

1
LE-CP-g/Longitud del cable: 1.5 m,3m,5 m

Lado del controlador

. N.2 de terminal Conector C  (14.2)
Longitud del cable (L) [m] ( 9 = 2 ) Lado del actuador e & (N.2de terminal)
1 1.5 st 6 (138) — = T Al=B1
3 3 5[377 = AGI B6
5 5 N ®
T 15 RA4- 16 Conector A - -
2 o (10) (07) L ) 0
B T LE-CP-f\ glLongitud del cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
15 (+1 Bajo demanda) Lado del controlador
*1 —
c 20 (N.2 de terminal) & Conector C  (14.2)
#1 Bajo demanda 1532 Lado del actuador S T o .
(solo cable robético) sfel e ——— o 2 (N2 de terminal
- 0 Th
Tipo de cable ® (135) im ; Eﬂl
. Cable robético 1 :Ell 2 T @ A8 B6
able Tlexible 5 onector A .
Cable flexibl 158 16 07 C s (14.7)
S Cable estandar (10) ;
= IN.2 de terminal Color N.2 de terminal
Peso il del conector A del cable |del conector C
Ref. producto Peso [g] Nota A B-1 Marrén 2
LE-CP-1-S 190 2 o e :
LE-CP-3-S 280 Cable estandar B ) S 5
LE-CP-5-S 460 COM-A/COM B-3 Verde 3
LE-CP-1 140 COM-B/— A-3 Azul 4
= 0 Color N.2 de terminal
LE-CP-3 260 ____Apantallamiento del cable _|del conector D
LE-CP-5 420 Veoc B4 1 ; a ; - t _ Marrén 12
LE-CP-8 790 Cable robdtico GND A4} — — {  Negro 13
LE-CP-A 980 A o DR ERED © © © G NN S Z
LE-CP-B 1460 B B6 ! 1 ! I " Naranja 9
LE-CP-C 1940 B A6 \J \\/ Negro 8
,,,,,,,,,,,,,,,,,,, €9 .

[Cable robético, cable estandar con bloqueo y sensor para el motor paso a paso (Servo/24 VDC)]

LE-CP-

Longitud del cable (L) [m]

_B__D LE-C

(N.2 de terminal)

s (N.2 de terminal)

'y

Bajo demanda
(s6lo cable robético)

6

Con bloqueo y senso®

Tipo de cable ®
Cable robotico
_ (Cable flexible)
S Cable estandar
Peso
Ref. producto Peso [g] Nota
LE-CP-1-B-S 240
LE-CP-3-B-S 380 Cable estandar
LE-CP-5-B-S 630
LE-CP-1-B 190
LE-CP-3-B 360
LE-CP-5-B 590
LE-CP-8-B 1060 Cable robético
LE-CP-A-B 1320
LE-CP-B-B 1920
LE-CP-C-B 2620

Lado del actuador

©
Conector A g

1
P-glLongitud del cable:1.5m,3m,5m

Lado del controlador
—

(

Conector C

14.2) (N.2 de terminal)

Conector A

2 ST — g AR
: TE [ O N e T e !Ell.l B6
3 3 2 Sy & o
: . El = = 2 A3 B3
(e}

- o (30.7) M S L Conector D (11) (14.7)
A 10%1 LE) -CP- 32 /Longitud del cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m

#1
g ;gﬁ (+1 Bajo demfrdldfl) s Lado del controlador

) ado ael actuador

®)
g ConectorC  (14.2)

%

(N de termlnal)

A6 IE"I B6

[
|

M (D 5.5)

] M
= o = A3 B3
Conector B o
B — © (14.7)
- N.2 de terminal N.2 de terminal
it del conector A (Cralor GIz! eztalty del conector C
A B-1 Marrén 2
A A-1 Rojo 1
B B-2 Naranja 6
B A-2 Amarillo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/— A-3 Azul 4
N.2 de terminal
____Apantallamiento Color del cable| 4o/ cynector b
Vce B-4 % 7 - 7 - t  Marrén 12
GND A4 ¢ i + i + {  Negro 13
A o B EED O © © G BN :
A A5 1 T T ' Negro 6
B B-6 1 - + - ; {  Naranja 9
B A-6 — ~ Negro 8
””””””””””””” — 3
= N.2 de terminal
Sefal
ena del conector B
Soeol) 1 B OO :
Blogueo (-) A1 1 d Negro 5
S D © O O G 5
Sensor (-) A-3 1 t Azul 2

O

SVC
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/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.

Precaucion indica un peligro con un bajo nivel de riesgo

/\ Precaucion:

que, si no se evita, podria causar lesiones leves o
moderadas.

Advertencia indica un peligro con un nivel medio de

/A Advertencia:

o la muerte.

A\ Peligro:

/A\ Advertencia

1. La compatibilidad del producto es responsabilidad de la persona que disefa
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 catélogo 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.

. Contacte con SMC antes de utilizar el producto y preste especial atencion 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 0 en un lugar
expuesto a la luz directa del sol.

2. El producto se instala en equipos relacionados con energia nuclear,
ferrocarriles, aerondutica, espacio, navegacion, automocion, sector militar,
tratamientos médicos, combustion y aparatos recreativos, asf como en equipos
en contacto con alimentacion 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 catélogo de productos.

3. El producto se usa en aplicaciones que puedan tener efectos negativos en
personas, propiedades o animales, requiere, por ello un andlisis especial de
seguridad.

4. Si el producto se utiliza un circuito interlock, disponga de un circuito de tipo
interlock doble con proteccion mecanica para prevenir a verias. Asimismo,
compruebe de forma periédica que los dispositivos funcionan correctamente.

/\ Precaucion

. Este producto esta previsto para su uso industrial.
El producto aqui descrito se suministra basicamente para su uso industrial.
Si piensa en utilizar el producto en otros @mbitos, consulte previamente
con SMC.
Si tiene alguna duda, contacte con su distribuidor de ventas mas cercano.

riesgo que, si no se evita, podria causar lesiones graves

1) ISO 4414: Energia en fluidos neumaticos — Normativa general

para los sistemas.

ISO 4413: Energia en fluidos hidraulicos — Normativa general
para los sistemas.

|IEC 60204-1: Seguridad de las maquinas — Equipo eléctrico de

las maquinas. (Parte 1: Requisitos generales)
ISO 10218-1: Manipulacién de robots industriales - Seguridad.
etc.

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

Garantia limitada y exencion de
responsabilidades. Requisitos de
conformidad

El producto utilizado esta 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 afo a partir de la
puesta en servicio o de 1,5 afios 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 catélogo correspondiente a los productos
especificos.

2) Las ventosas estéan excluidas de esta garantia de 1 afio. Una ventosa

es una pieza consumible, de modo que esté garantizada durante un
afo a partir de la entrega. Asimismo, incluso dentro del periodo de
garantia, el desgaste de un producto debido al uso de la ventosa o el
fallo debido al deterioro del material elastico no esté cubierto por la
garantia limitada.

Requisitos de conformidad

1. Queda estrictamente prohibido el uso de productos SMC con
equipos de produccion destinados a la fabricacion de armas
de destruccion masiva o de cualquier otro tipo de armas.

2. La exportacion de productos SMC de un pais a otro esta

regulada por la legislacion y reglamentacion sobre seguridad
relevante de los paises involucrados en dicha transaccion.
Antes de enviar un producto SMC a otro pafs, asegurese de
que se conocen y cumplen todas las reglas locales sobre
exportacion.

/\ Precaucion

Los productos SMC no estan disefiados para usarse como
instrumentos de metrologia legal.

Los productos de mediciéon que SMC fabrica y comercializa
no han sido certificados mediante pruebas de homologacion
de metrologia (medicion) conformes a las leyes de cada pais.
Por tanto, los productos SMC no se pueden usar para
actividades o certificaciones de metrologia (medicion)
establecidas por las leyes de cada pals.

A Normas de seguridad Lea detenidamente las "Precauciones en el manejo de productos SMC" (M-E03-3) antes del uso.
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Las caracteristicas pueden sufrir modificaciones sin previo aviso y sin obligacién por parte del fabricante.



