Elektrischer Greifer (€ 25 R\
[Schrittmotor

@ Schutz gegen Herunterfallen der Werksticke @ Energiesparprodukt

(Alle Serien mit Selbstarretierung) Die Selbstarretierung

Die Haltekraft am Werkstlick wird auch beim Anhalten verringert die Leistungsaufnahme.
oder erneuten Starten aufrechterhalten. Die Werkstiicke

kénnen mit der Handhilfsbetétigung entfernt werden.

@ Kompakte GehausegroBen und Langhub-Ausfihrungen @ Mit Griff-Kontrollfunktion
Erzielt die Haltekraft, die den haufig verwendeten Identifizieren von Werkstlicken mit
pneumatischen Greifern entspricht. unterschiedlichen Abmessungen/

@ Position, Geschwindigkeit und Kraft kdnnen Erfassen der Montage und des
eingestellt werden. (s4 ositionen) Entfernens der Werkstticke.

Z-Ausfuhrung (2 Finger) Ausfiihrung ZJ (2 Finger)

Kompakt bei geringem Gewicht, zahlreiche Haltekrafte ~ Mit Staubschutzabdeckung (erfullt IP50)

Serie LEHZ 3 verschiedene Gehausematerialien (nur Fingerbereich)
GroBe | Hub [mm] Haltekraft [N] y
ro u mm
€ Standard | Kompakt @ Serie LEHZJ
10 4 , 2 bis 6 s = Haltekraft [N]
6 bis 14 - il éb‘ GroBe | Hub [mm]
16 6 3 bis 8 ’;‘4/./ i Standard| kompakt
20 10 . , ¢ * 10 4 3 bis 6
16 bis 40 | 11 bis 28 N * 6 bis 14
25 14 l 4 16 6 4bis 8
. {l
32 22 52 bis 130 - M 20 10
84 bis 210 ( a% BE 16 bis 40| 11 bis 28

F-Ausfliihrung (2 Finger) S-Ausfuhrung (3 Finger)

Langhub, fir das Halten verschiedener Werkstiicke Halten runder Werksticke

Serie LEHF Serie LEHS
= ; Hub/ Haltekraft [N
GréBe | Hub [mm] | Haltekraft = GroBe |Durchmesser 1]
[N] A [mm] Standard | Kompakt
10 16 (32) 3 bis 7 -1 = 10 4 2,2bis 5,5 | 1,4 bis 3,5
: , 20 24 (48) 11 bis 28 : ‘r 20 6 9bis22 | 7bis17
o h ‘ 32 32 (64) 48 bis 120 ’;"s\— - % j?} 32 8 36 bis 90 _
0. i . 40 40 (80) 72 bis 180 g/ & 40 12 52 bis 130 -
;' ’ (): Langhub
el e dcsa A b Controller/Endstufe
o )
P Mit Schrittdaten- D EtherCAT®/EtherNet/IP™/ . » Programmierfreie >Impu!_seingang-
Eingabe PROFINET/DeviceNet™/ i I m Soio LECF
Serie JXC51/61 10-Link/CC-Link Serie LECP1 ’ Serie LECPA
Direkteingang

serie JXCET1/91/P1/D1/LLV/M E

Serie LEH S

CAT.EUS100-77Eee-DE
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Elektrischer 2-Finger-Greifer

©000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000

Serie LEHZ/GréBe: 10, 16, 20, 25, 32, 40
Serie LEHZJ/GréBe: 10, 16, 20, 25
serie LEHF/GréBe: 10, 20, 32, 40

eKompakt bei geringem Gewicht ®Abgedichtete Konstruktion mit
Zahlreiche Haltekrafte Staubschutzabdeckung (entspricht IP50)

® Verhindert das Eindringen von Metallspanen, Staub usw.
® Verhindert Schmierfettspritzer usw.

Gewicnt 165 g @3 verschiedene Gehausematerialien

(LEHZ10) (Flihrung)

® Chloroprenkautschuk (schwarz): Standard
® Fluorkautschuk (schwarz): Option

[ Kompakt ] o Silikonkautschuk (weif): Option

Gewicht 1 35 g P . Encoder-Staubschutzabdeckung
(LEHZ10L) S -, / Silikonkautschuk

Abdeckung ohne Uberstande

Die nach innen geklappte
Konstruktion sorgt dafir, dass
beim Offnen und SchlieBen der
Abdeckung keine Interferenzen
durch Ubersténde mit anderen
Geraten in Betrieb entstehen.

(LEHZJ)

(Fingeroptionen\ /\ /—\
Serie LEHZ Serie LEHZJ

Handhilfsbetéatigung

Zum Offnen und SchiieBen der Finger
(bei ausgeschalteter Spannungsversorgung)

Handhilfsbetatigung

Zum Offnen und SchlieBen der Finger
(bei ausgeschalteter Spannungsversorgung)

[ Encoder-Staubschutzabdeckung

Sag B

Seitliche Montage mit [L
Gewindebohrung

Gleitspindel ‘ Gleitspindel

I
s Verringerter Verringerter
_Durchgangsbohrung in Reibungswiderstand i @ Reibungswiderstand
Offnungs-/SchlieBrichtung durch spezielle durch spezielle
Oberflachenbehandlung

Oberflachenbehandlung o

Staubschutzabdeckung

Fehlausrichtung der Linearfiihrung wird verhindert

Die Fehlausrichtung der Linearfiihrung
wird durch 2 Positionierstifte verhindert.

Linearfithrung

Fehlausrichtung der Linearfiihrung wird verhindert

Die Fehlausrichtung der Linearfihrung
wird durch 2 Positionierstifte verhindert.

Flachfinger mit Linearfiihrung

Gewindebohrungen

SvVC
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Elektrischer 3-Finger-Greifer

©©0000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000 ©000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000

Serie LEHSIGroBe: 10, 20, 32, 40

®Langhubvarianten, fir das OFlr das Halten runder Werkstlicke
Halten verschiedener Werkstiicke
Gewicht 1 85 g

Hub: (LEHS10)

[ Kompakt J
Gewicht 50 g

(LEHS10L)

Hub:

max. 80 mm

(LEHF40K2-40)

(LEHF40K2-80)

Serie LEHF S

Handhilfsbetatigung Gleitspindel

erie LEHS

Handhilfsbetitigung

Zum Offnen und Verringerter Zum Offnen und SchlieBen der
SchlieBen der Finger Reibungswiderstand Finger (bei ausgeschalteter
(bei ausgeschalteter durch spezielle Spannungsversorgung)
Spannungsversorgung) Oberflachenbehandlung
j: Lf—— I
- L il
[ gL ! ! . .
(€] @ @ =3 Verringerter
__t% I ‘ | / Reibungswiderstand
& _ A B durch spezielle
A ‘ ] Oberfléachenbehandlung

' '
Il Il
H H

L1 IEn

Linearfiihrung
Fehlausrichtung der
Linearfiihrung wird verhindert

Die Fehlausrichtung der Linearflihrung
wird durch 2 Positionierstifte verhindert.

Kompakt, hohe Haltekraft durch
Prismenflihrungsstruktur.

SNVC Merkmale 2
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Serie LEH

Serie LEHZ/L

. I\ Bei Verwendung der Gewinde
auf der Seite des Gehauses

I

©
Serie LEHF

{ [\ Bei Verwendung der Gewinde

am Gehause

Montagemoéglichkeiten

{[E] Bei Verwendung der Gewinde | [§] Bei Verwendung der Gewinde auf der
an der Montageplatte i Rickseite des Gehduses
(i i i
Positionierstift /| | Positionierstift | Positionierstift

Einbaulage Einbaulage

Einbaulage

{ [E] Bei Verwendung der Gewinde [ Bei Verwendung der Gewinde auf
an der Montageplatte der Riickseite des Gehauses

Positionierstift 1Einbaulage

T/

Einbaulage Einbaulage
00 | oo | | =) - <=
[ b ‘ Positionierstift Positionierstift
T ]
Serie LEHS
i [\ Bei Verwendung der Gewinde an | [5] Bei Verwendung der Gewinde

der Montageplatte

auf der Riickseite des Gehauses

Einbaulage

Einbaulage

—

4=

5

-

i T . | Positionierstift
Positionierstift |

Iy

e N
Kabel-Eingangsrichtung kann gewahlt werden.
Serie LEHZ/LEHZJ Serie LEHS . Serie LEHF
Eingang auf Eingang auf der . .
Eingang auf der linken Seite der linken Seite , rechten Seite Eingang auf der linken Seite  Eingang auf der rechten Seite
1 -
= 2 Motorkabel
4" Eingang auf der
r11 vorderen Seite i
Eingang auf der E L\
vorderen Seite " [
\
Merkmale 3 % SNC




Anwendungsbeispiele

—< Greifen von leicht verformbaren oder zerbrechlichen Teilen >7

Ausrichtung und Auswahl Greifanwendung in
willkiirlich ausgerichteter Teile engen Umgebungen

N

& &

tiefe Bohrungen

%,
“e
Identifizierung von Geschwin-
Werkstiicken mit digkeitssteuerung
unterschiedlichen und Positionieren
Abmessungen (Mindesthub)

<Greifen von zylindrischen und kugelformigen Teilen>

Steuerung der Geschwindigkeit und der Haltekraft

Z;SNIC
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Variantenubersicht )

Elektrischer 2-Finger-Greifer serie LEHZ/LEHZJ/LEHF

Hub Haltekraft [N] Offungs | Controller-/ | Details
beidseitig SchlieBgeschwin- [ Endstufen- | auf
jom) | Stancara | Kompait | dgeam) | Serie | see

0| 4 | 6 bis 14 _2ois6 | 5 bis 80
6 | 6 | 3bis8 |
LEHZ 20 | 1o | 16bis40 | 11bis28 | 5bis 100 Seite 1
25 | 14 |
32 | 22 |s2pist130| — |
- - 5 bis 120
hi 40 | 30 |s4bis2t0| — | Serie LEGP1
‘Whgx o 10 | 4 | . 3bis6 |
‘ ' [ 6 bis 14 5 bis 80 .
16 | 6 | 4bis8 | Serie LECPA|
LEHZJ mit Staubschutzabdeckung ~ LEHZJ 20 | 10 | Seite 15
16bis 40 | 11bis28 | 5bis 100
25 | 14 |
10 |16 (32) Amm)| 3 bis 7 | 5bis 80
Lz 20 |24 (48) Anm)| 11 bis 28 | Saieor
32 |32 (64) Anm)| 48 bis 120 | 5 bis 100
40 |40 (80) Anm)| 72 bis 180 |

Anm.) (): Langhub

Elektrischer 3-Finger-Greifer serie LEHS

Hub Haltekraft [N] Offnungs/ | Controller-/ | Details
beidseitig SchlieBgeschwin- | Endstufen- | auf
[mm] m digkeit (mm/s) Serie Seite

10 | 4 |22bis55|1,4bis35| 5bis70

s 20 | 6 | 9bis22 | 7bis17 | 5bis80 | Serie LECP1 Sefe 40
32 | 8 | 3biso0o| — | 5bis100 | Serie LECPA
40 | 12 |s2bis130| — | 5bis120 |
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Schrittmotor (Servo/24 VDC)

Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie LEHZ

Modellauswahl - -« eoeooveeeiii Seite 1
Bestellschllssel -« -covvveieiiiiiiiii, Seite 7
Technische Daten -----ovvvveeiiiiiiiiiiiiiia Seite 9
KonstruKtion «---veveeeii Seite 10
ADMESSUNGEN «-vvvvnriniiiiiiiiin Seite 11
Finger Options -+ +vvvvneeiiii Seite 14

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

Elektrischer 2-Finger-Greifer/
mit Staubschutzabdeckung

Serie LEHZJ

Modellauswahl -+ ccoveeeii Seite 15
BestellschlUssel -+ ceeeeeiiiiiiiiiiiiiiii Seite 21
Technische Daten -----++vveeeeeeeeee Seite 23
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Elektrischer 2-Finger-Greifer

Serie LEHZ
Modellauswahl

Auswahlverfahren

. . . Ermittlung der von auBen
m Ermittlung der Haltekraft. »m Ermittlung der Hebelarmlange. »m auf die Finger wirkende Kraf,

m Ermittlung der Haltekraft.

Prifen Sie die - Berechnen Sie die Wéhlen Sie ein Modell aus - Wahlen Sie die
Bedingungen. erforderliche Haltekraft. dem Haltekraft-Diagramm. Schubgeschwindigkeit.
Beispiel Richtlinien zur Auswahl des Greifers unter LEHZ20
, o Beriicksichtigung des Gewichts des Werkstiicks
Werkstiickgewicht: 0,1 kg » @ Obwohl die Bedingungen je nach Form des Werkstticks 50 \ \ \
und dem Reibungskoeffizienten zwischen Finger und Schubkraft 100 %
Werkstiick variieren, sollte ein Modell ausgewdhlt _ 40 ‘
werden, das eine Haltekraft besitzt, die das 10- bis Z
20-fache des A"™) Gewichts des Werkstiicks betréagt. L 3 70 %
Anm.) Fur weitere Einzelheiten, siehe Berechnung der § 27 R
erforderlichen Haltekratft. $ 20
= 40 %
® Wenn groBe Beschleunigungen oder StoBkréfte wéhrend £
des Werkstlckiransports erwartet werden, missen 10
VorsichtsmaBnahmen getroffen werden.
Beispiel: Die Haltekraft soll mindestens das 20-fache

0
des Gewichts des Werkstticks betragen. 0 203040 60 80 100 120 140

Erforderliche Haltekraft
=0,1 kg x 20 x 9,8 m/s?=min. 19,6 N

Hebelarm L [mm]

Bei Wahl der Ausfiihrung LEHZ20

@ Die Haltekraft 27 N wird durch den Schnittpunkt der
Distanz zum Hebelarm L = 30 mm bei einer
Schubkraft von 70 % erreicht.

@ Die Haltekraft betragt das 27,6-fache des Gewichts
des Werkstucks und erfillt somit die Bedingung,
dass der Wert mindestens das 20-fache erflllen soll.

Schubkraft: 70 %
Die Schubkraft gehért zu den Werten der Schrittdaten, die in den Controller eingegeben werden.

|

Hubarmlange L = 30 mm

| |

Schubgeschwindigkeit: 30 mm/s LEHZ20
— 110
2 100 Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
=
Berechnung der Haltekraft g 90
1 1 Halten eines Werkstiicks wie in der Abbildung % 80
links, mit folgenden Werten: 2 70
F: Haltekraft [N] A3
u: Reibungskoeffizient zwischen den % 60
| i Anbauteilen und dem Werkstiick % 50
m: Werkstiickgewicht [kg] 2 40
g: Gravitationskonstante (= 9,8 m/s?) 3
mg: Werkstiickgewicht [N] 300 10 20 30 40 50 60
® @ sind die Bedingungen, unter denen das o
® o | Finger Werkstiick nicht fallt, Schubgeschwindigkeit [mm/s]
) 2xuF>mg @ Die gewuinschte Schubgeschwindigkeit wird erreicht,
Anbauteil T—Anzahl Greiferfinger wenn sich 70 % der Schubkraft mit 30 mm/s
mg Schubgeschwindigkeit kreuzen.
| und somit F > . . L )
F | F 2xu Anm.) Bestétigen Sie den Schubgeschwindigkeitsbereich
1 Da “a” als Sicherheitsfaktor definiert ist, anhand der bestimmten Schubkraft [%].
e\ Werkstiick ergibt sich fiir “F” folgende Formel:
WF | uF F=-"9 xa
mg 2xp <Hinweis> Reibungskoeffizient i (abhéngig von Betriebsumgebung,
“Die Haltekraft soll mindestens das 10 bis 20-fache des Werkstiickgewichts betragen” Haltekraft usw.)
* Die von SMC empfohlene Angabe “10 bis 20-fache des Werkstiickgewichts” wird mit einem Reibungskoeffizienty | Anbauteil — Werkstiickmaterial (Richtlinie)
Sicherheitsfaktor “a” = 4 berechnet, der StoBlasten wéhrend des normalen Betriebs usw. berticksichtigt. 0,1 Metall (Oberflachenrauhigkeit max. Rz3,2)
0.2 01 0,2 Metall
n=0 2 =0k min. 0,2 Gummi, Kunststoff usw.
m m
F=o19 x4-10xmg F=o19 _4-20xmg
2x0,2 2x0,1 Anm.) ¢ Auch wenn der Reibungskoeffizient mehr als 1 = 0,2 betrégt, empfiehlt
* * SMC aus Sicherheitsgriinden, die Greifer so zu wahlen, dass die
Haltekraft mindestens das 10 bis 20-fache des Werkstiickgewichts betragt.
[1 0-fache des Werkstl','lckgewichts] [20-fache des Werksti]ckgewichts] * Wenn groRe Beschleunigungen oder StoBkréfte wahrend des Werkstiickiransports

erwartet werden, miissen Vorsichtsmafnahmen getroffen werden.

SvVC

O



Modellauswahl

Modeniauswahi Serie LEHZ

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

m Ermittlung der Haltekraft: Serie LEHZ

® Anzeige der Haltekraft
Die in den Diagrammen angegebene Haltekraft ,F* bezeichnet
die Kraft eines Fingers, wenn beide Finger und die Anbauteile
vollen Kontakt mit dem Werkstlick haben, wie in der Abbildung
unten dargestellt.

@ Stellen Sie sicher, dass sich der Hebelarm des Werkstucks ,L“
innerhalb des unten dargestellten Bereichs befindet.

AuBengreifend Innengreifend
\ 3 \ 3
S S
] _.‘ﬁ ‘J_ :
o © © ©
ol o /g ol o Finger
7 Anbauteil I
Anbauteil a a
L: Hebelarm F— —F L: Hebelarm
F— ~—F F: Haltekraft F: Haltekraft
Werkstuck Werkstlck

* Die Schubkraft gehért zu den Werten der Schrittdaten,

+ Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten,

Standard die in den Controller eingegeben werden. Kompakt die in den Controller eingegeben werden.
LEHZ10 LEHZ10L
20 Haltekraftgenauigkeit: +30 % vom Endwert 8 Haltekraftgenauigkeit: +30 % vom Endwert
= 1° Schubkraft 100 % = 6
=2 ° P4 T~
o — o ——~—__Schubkraft 100 %
-.Lt 12 -.LE \
T 70 % ® 4 —_— o —
F — i~ ~—~——170%
2 She F oL 40 %
4
0 0
0 20 40 60 80 0 20 40 60 80 100
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHZ16 LEHZ16L
20 Haltekraftgenauigkeit: +30 % vom Endwert 10 Haltekraftgenauigkeit: +30 % vom Endwert
16 8
—_ = T~
z z
= — o, =
Lo Sc&kfﬂft 0% TH \\ Schubkraft 100 %
g — 70% g T~ | 70%]| —T—
© — T
T, 40 % — T T T | %0% —
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
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Serie LEHZ

Modellauswahl

m Ermittlung der Haltekraft: Serie LEHZ

# Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten,

* Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten,

Standard die in den Controller eingegeben werden. Kompakt die in den Controller eingegeben werden.
LEHZ20 LEHZ20L
50 Haltekraftgenauigkeit: +25 % vom Endwert 35 Haltekraftgenauigkeit: +25 % vom Endwert
20 Schubkraft 100 % 30 Schubkraft 100 %
z Z 25 |
L 30 70 % L 20
S 20 209 s 1 w
£ 2 £ 10 40 %
0 0

0 20 40 60 80 100 120 140
Hebelarm L [mm]

0 20 40 60 80 100 120 140
Hebelarm L [mm]

~—__ Schubkraft 100 %

-
N
o

LEHZ25 LEHZ25L
50 Haltekraftgenauigkeit: +25 % vom Endwert 35 Haltekraftgenauigkeit: +25 % vom Endwert
40 Schubkraft 100 % %
= —————=¢hubKra T = - Schubkraft 100 %
Z Z 25 —
L 30 £ 20 —
i e g I 70 %
E, 20 E) 15
© == 40 % S 49 40 %
10
5
0 0
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHZ32
160 Haltekraftgenauigkeit: +20 % vom Endwert Wahl der SChUngSChWihdingit

@ Stellen Sie die [Schubkraft] und den [Schwellenwert] auf einen
Wert innerhalb des unten angezeigten Grenzbereichs ein.

= e
w Standard
= — o,
g 80 ——=70% 110 Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
) = 100
§ 40 % = 90
<z 70
0 £ 60
0 50 100 150 200 250 2 50
Hebelarm L [mm] £ 40
S 30
LEHZ40 S o 10 20 30 40 50 60
250 Haltekraftgenauigkeit: +20 % vom Endwert Schubgeschwindigkeit [mm/s]
Kompakt
200 Schubkraft 100 % 1 ?0
= e — Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
Z, 2 100
L 150 e 5 g 0
E ———al e
S 100 T 70
T 40 % Z & |
T 3
50 5 50
< 40
0 £ 30
0 50 100 150 200 250 D 0 10 20 30 40 50 60
Hebelarm L [mm] Schubgeschwindigkeit [mm/s]




Modellauswahl Serie LEHZ

m Ermittlung von Hebelarm und Uberhang: Serie LEHZ

® Wahlen Sie die Halteposition des Werkstlicks so, dass die Exzentrizitat ,H" innerhalb des unten dargestellten Bereichs liegt.
@ Liegt die Hebelarmlange auBerhalb des Grenzbereichs, kann dies die Lebensdauer des elektrischen Greifers verkirzen.

AuBengreifend Innengreifend
o o TEW‘?*‘ ©0 =Vt ?7‘
O o L;Lé,‘ = 4'_4:{:5» O o | === g 7‘
H: Exzentrizitat L H: Exzentrizitat

L: Hebelarm

L: Hebelarm

* Die Schubkraft gehort zu den Werten der Schrittdaten,

* Die Schubkraft gehort zu den Werten der Schrittdaten,

Standard die in den Controller eingegeben werden. Kompakt die in den Controller eingegeben werden.
LEHZ10 LEHZ10L
100 100
g 80 g 80
g N 5 09
5 40 N s 40 Se 30 o,
= = d
: NI : "o
N 0o \ N Q,
X o0 S 3 X 20 70,
x5 RIS w 0 o~
005 | \
%
0 0
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHZ16 LEHZ16L
140 140
a 120 = 120
£, 100 £, 100
T TN T \\Sc/,
= 80 20 o = 80 Up,
2 S 4 5 oy
¥ 60 Sey, 95 g 60 00
[ llb"r g NG >,
g 40 W PN g 40 0,
a5 9o N a5 N0 o
J
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHZ20 LEHZ20L
140 140
= 120 = 120
£ 100 £ 100
T T
R
5 80 95 = 80 %0,
= \ = )0
2 60 e S 60 \s% %
c C‘/,ll )o c \l'bk
g 40 bl g 40 on
Lﬁ @7 UxJ \70 )
20 \ooK\ 20 %
d
NG
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
4
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Serie LEHZ

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

m Ermittlung von Hebelarm und Uberhang: Serie LEHZ

« Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten, # Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten,
Standard die in den Controller eingegeben werden. Kompakt die in den Controller eingegeben werden.
LEHZ25 LEHZ25L
250 250
g 200 g 200
T T >
1 1 0
5 @, 5 %%
N 3 N Se, %
S 100 SSopsy £ 100 Sy
0] b, 0o o) Q,
X 50 kr%ly 8 5 V’oo o
N 0o °/o\\ (w ﬁ/‘,\
0 0
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHZ32
250
'E 200
E
f‘e 150 %
5 100 S S
= Sep
N ‘s,
L

0 50 100 150 200 250
Hebelarm L [mm]

LEHZ40
250
'E 200
£
T 150 ™~
pe) ;’0"/.,
£ 100 N/,%:%
[0} fa
g s g T00.
DA
0 ™~

0 50 100 150 200 250
Hebelarm L [mm]
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Modeniauswahi Serie LEHZ

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

m Ermittlung der von auBen auf die Finger einwirkenden Kréfte: Serie LEHZ

My
—

o] o] g : g
°© o
-
i
T ~—_
Fv Mr
Fv: zulassige vertikale Last Mp: Langsbelastung Mr: Seitenbelastung  My: Querbelastung
H, L: Abstand zu dem Punkt, an dem die Last gegriffen wird [mm
Modell Zulassige vertikale Zulassiges statisches Moment
Last Fv [N] Langsbelastung Mp [N-m] Querbelastung My [N-m] Seitenbelastung Mr [N-m]
LEHZ10(L)K2-4 58 0,26 0,26 0,53
LEHZ16(L)K2-6 98 0,68 0,68 1,36
LEHZ20(L)K2-10 147 1,32 1,32 2,65
LEHZ25(L)K2-14 255 1,94 1,94 3,88
LEHZ32(L)K2-22 343 3 3 6
LEHZ40(L)K2-30 490 45 4,5 9

Anm.) Die in der Tabelle aufgefiihrten Lastangaben sind statische Werte.

Berechnung der zulassigen externen Krafteinwirkung (bei Anwendung eines Lastmoments) Berechnungsbeispiel

Eine statische Last von F = 10 N, bewirkt bei einer Hebelarmlange
L = 30 mm beim Greifer LEHZ16K2-6 ein Kippmoment.

- : . 068
sulsissige Last F [N] = M (zuldssiges statisches i\lloment) [N-m] zulassige Last F = 30 x 102
Lx 103
=22,7 [N]

(*Konstante zur Einheitenumrechnung)
Last F = 10 [N] < 22,7 [N]

Somit ist eine Verwendung méglich.

O
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Schrittmotor (Servo/24 VDC)

Elektrischer
2-Finger-Greifer C€ &5

Serie LEHZ Lenz10,16,20,25,32,40

Bestellschliissel

Serie JXCL]

[CDATT
ar-s1 |

K2- |
i Serie LECL]

i |
o oo

LEHZ {10

0 GréBe 9 Ausfiihrung e Spindelsteigung 6 2-Finger- Fingeroptionen
10 — Standard ‘ K ‘ Standard ‘ Ausfiihrung —: Standard
16 L1 Kompakt (Gewindebohrung in
20 Offnungs-/SchlieBrichtung)
2 . .
32 6 Hub [mm)] @ Fingeroptionen
20 Hub/Beidseitig GroBe — Standard (Gewindebohrung in Offnungs-/SchlieBrichtung)
4 10 A Seitliche Montage mit Gewindebohrung
6 16 B Durchgangsbohrung in Offnungs-/SchlieBrichtung
10 20 C Flachfinger
14 25
22 32 A: Seitliche Montage mit
30 40 Gewindebohrung
0 Kabeleingangsrichtung @ Antriebskabel-Ausfiihrung/lange*®
Standard (Eingang auf der linken Seite) Standardkabel [m] ~ Robotikkabel [m]
Bezugsebene fiir Montage — | OfneKabel R1 1,5 RA | 10*2
g S1 1,5 R3 3 RB | 15%2
) | s3 |3 RS |5 | RC |20+
— + 27 Bezugsebene S5 5 R8 g*2 ;
) fir Montage B: Durchgangsbohrung in
® e Offnungs-/SchlieBrichtung
Motorkabel
Steckerabdeckung
Eingang auf der vorderen Seite
Bezugsebene fiir Montage
9 1
1118 @\\ [L Bezugsebene
%/ |\ fir Montage
‘}=—
F ST
il




e Controller

ohne Controller
Mit Controller

cood

sessscccssssssccnns

Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie LE HZ

sssscccssssscccsssns,

sesese
ceee,

D1

%esccscscccsccccscccccccc o

.e

7T

.
.

Schnittstelle (KommunikationsprotokollEingang/Ausgang) l

fesescscns

Anzzhl der nhsen, Sonderpezifeton Montage

U LS 7 Schraubmontage

| AUSTURIUNG |6y ard| sieris L ubmontag
Teifunktion 8 DIN-Schiene

5 |Paralleleingang (NPN) | @ -
6 | Parallleingang PNP) | @ Anzahl der Achsen, Sonderspezifikation
E EtherCAT ) o Symbol | Anzahl der Achsen | Spezifikation
9 | EtherNet/IP™ ) o 1 Einfache Achse Standard
P | PROFINET D) [ F Einfache Achse Mi1STT?fSiihgrheits-
D | DeviceNet® [ eilfunktion
L 10-Link [ ] [ )
M CC-Link [ ]

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

Kommunikationsstecker I/0-Kabel*®

Symbol Ausflihrung Verwendbare Schnittstelle
- Ohne Stecker / Kabel —
S Gerader Kommunikationsstecker DeviceNet™
T  |Kommunikationsstecker, T-Verzweigung| ~ CC-Link Ver1.10
L VO-Kabel (1,5 m) Paralleleingang (NPN)
. lfO-Kabel (3 m) Paralleleingang (PNP)
5 1/0-Kabel (5 m)

Serie LEC[ | -

s ssssecsssssccsssssccsssssnnns,

.......E.........l..u.u[u. .

9 Controller-/Endstufen-Ausfiihrung*
Ohne Controller/Endstufe

essescsese,

sesscsces

@ 1/0-Kabellédnge*®

Kommunikationsstecker

N\

m Montage Controller/Endstufe
Schraubmontage

AN LECPA4 NPN _ Ohne Kabel (ohne D DIN-Schienenmontage*8
AP | (Impulseingang-Ausfihrung) | PNP Kommunikationsstecker)
1 1,5m
3 m*7
5 5 m*7
*1 GroBe: Nur 10, 16, 20, 25 «7 Bei der Auswahl von ,Impulseingangs-Ausfihrung® fir die Controller-/
x2 Fertigung auf Bestellung (nur Robotikkabel) Endstufenausfiihrung kann der Impulseingang nur mit Differenzial

*3

*4

Das Standardkabel sollte nur bei feststehenden Teilen verwendet werden.
Wahlen Sie fir bewegliche Anwendungen das Robotikkabel.
Einzelheiten zu Controllern/Endstufen und kompatiblen Motoren finden Sie

im Abschnitt ,Kompatible Controller/Endstufen” auf der néchsten Seite.
*5
(LEC-PA-R-0J)
*6
kann das I/0-Kabel nicht ausgewahlt werden.

Fur Impulssignale mit offenem Kollektor den Strombegrenzungswiderstand

Bei Auswahl der Controller-/Endstufenausfiihrung ,Ohne Controller/Endstufe”

a .
Antrieb und Controller/Endstufe werden als )
A Achtung Paket verkauft.
[CE-konforme Produkte] Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller/
(@ Die Erfiillung der EMV-Richtlinie wurde gepriift, indem der elektrische Endstufen und Antriebs korrekt ist.

Antrieb der Serie LER mit dem Controller der Serie LEC kombiniert . i i

wurde. <Priifen Sie vor Verwendung die folgenden Punkte.>

Die EMV ist von der Konfiguration der Schalttafel des Kunden und von @ Ube!’prl’]fen Sie die Modellnummer auf dem Typenschild des

der Beeinflussung sonstiger elektrischer Geréte und Verdrahtung Antriebes. e

abhangig. Aus diesem Grund kann die Erfilllung der EMV-Richtlinie Diese Nummer muss mit der des Controllers

nicht fir SMC-Komponenten zertifi ziert werden, die unter realen lﬂberelnstlmmen.

Betriebsbedingungen in Kundensystemen integriert sind. Daher muss @ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-l/O-Konfiguration

der Kunde die Erfillung der EMVRichtlinie fir das Gesamtsystem korrekt ist (NPN oder PNP). _____..-------mm277777"

bestehend aus allen Maschinen und Anlagen Uberprifen. i
[UL-konforme Produkte]
In Féllen, in denen UL-Konformitét gefordert wird, sind elektrische
Antriebe und Controller mit einer Spannungsversorgung Klasse 2

e

UL1310 zu verwenden. \_ )

verwendet werden. Nur 1,5 m Kabel ist mit offenem Kollektor verwendbar
«8 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte separat bestellen.
*9 Wahlen Sie ,—* fiir alle Modelle auBer DeviceNet™, CC-Link oder
Paralleleingang.
Wabhlen Sie ,—“,S,“ oder ,T“ flir DeviceNet™ oder CC-Link.
Waéhlen Sie ,—,“,1,“,3,“ oder ,5" fir Paralleleingang.

* Siehe Betriebsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte. Diese
kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.
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Serie LEHZ

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

Kompatible Controller/Endstufen

Schrittdateneingang | Impulseingang-
Ausfiihrung
Ausfiihrung
. JXC51
Serie JXC61 LECPA
Merkmale Parallel-/O Betrieb durch Impulssig-
nale
Kompatibler Motor Schrittmotor
Max. Anzahl der
Schrittdaten 64 Punkte -
Versorgungsspannung 24 VDC
EtherCAT® EtherCAT® it | EtherNetIP™ | EtterNetfP™ mit | PROFINET PROFINET mitST0 | DeviceNet™ | 10-Link 10-Link mitsT0 | CC-Link
ST0 Sicherheits-Teil- STO Sicherheits-Teil- Sicherheits-Teilfunk- Sicherheits-Teifunk- | Direktein-
funktion funktion fion tion gangstyp
] ) ) )
)
Ausfiihrung I
i
’/" / ,‘ /"‘ _/‘ ,‘ /’d
Serie JXCE1 JXCEF JXCI1 JXC9F JXCP1 JXCPF JXCD1 JXCL1 JXCLF JXCM1
EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET . . [0-Link Direeingang mt .
® ™ ™ _ _
Merkmale | =PAT" | pgapaynisty | NN | pgapaynistg | PROTNET | pgyrigrg | DONCENet™ GO |V grpgpgpgy | CCU
9819 | Sitateis Teuniin 9819 | Serates e 9819 | SchateisTolrdon gang 9809 | Teition gang
Kompatibler Schrittmotor
Motor
Max. Anzahl der
Schrittdaten 64 Punkte
Versorgungs- 24 VDC
spannung
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Serie LEHZ

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

Technische Daten

Montageanweisung

Modell LEHZ10|LEHZ16 |LEHZ20 LEHZ25|LEHZ32|LEHZ40
Hub (beidseitig) 4 6 10 14 22 30
Spindelsteigung [mm] 251/73 | 249/77 | 246/53 | 243/48 | 242/39 | 254/43
(3.438) | (3.234) | (4.642) | (5.063) | (6.205) | (5.907)
Haltekraft Standard 6 bis 14 16 bis 40 52 bis 130(84 bis 210
[N] A1) Anm-3) | Kompakt | 2bis6 | 3bis 8 11 bis 28 — —
gf;f;‘ggjsc”h'm:;guiﬁf’[enf;'}:;'mffﬂ3) 5 bis 80/5 bis 50 | 5 bis 100/5 bis 50 | 5 bis 120/5 bis 50
8 | Antriebsmethode Gleitspindel + Kipphebel
;E Ausfiihrung mit Fingerfiihrung Linearfiihrung (nicht rotierende Ausfiihrung)
§ Wiederholgenauigkeit der +0.05
2 | Langenbestimmung [mm] Anm. 4) ’
S Fingerspiel pro Seite [mm] Anm.5) max. 0,25 max. 0,5
% Positionierwiederholgenauigkeit [mm] Anm. 6 +0,02
g Positionierwiederholgenauigkeit pro Seite [mm +0,05
S | Hysterese pro Seite [mm] A™m.7) max. 0,25 max. 0,3
e StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s?] Avm.8) 150/30
Max. Betriebsfrequenz [C.P.M] 60
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
. Standard 165 220 430 585 1120 1760
Gewicht [g]
Kompakt 135 190 365 520 — —
MotorgréBe 020 028 042
& | Schutzart Schrittmotor (Servo/24 VDC)
§ Motorausfiihrung 1P20
-§ Encoder inkrementale
E Nennspannung vl 24 VDC +10 %
Q
E Standard max. 19 max. 51 max. 57 | max. 61
§ Leistung Am.-9)
§ Kompakt max. 14 max. 42 - —

Anm. 1) Die Haltekraft muss das 10 bis 20-fache des zu transportierenden Werkstiicks betragen. Die Stellkraft muss beim Loslassen des Werkstticks auf 150 %
eingestellt sein. Die Haltekraftgenauigkeit muss +30 % vom Endwert bei LEHZ10/16, +25 % vom Endwert LEHZ20/25 und +20 % vom Endwert bei
LEHZ32/40 sein. Bei einem Greifvorgang mit schwerem Anbauteil und hoher Schubgeschwindigkeit konnen ggf. die Produktspezifikationen nicht
erreicht werden. Reduzieren Sie in diesem Fall das Gewicht und die Schubgeschwindigkeit.

Anm. 2) Die Schubgeschwindigkeit sollte wéhrend des Schubvorgangs (Greifvorgangs) innerhalb des Bereichs eingestellt sein. Andernfalls kann es zu
Fehlfunktionen kommen. Die Offnungs-/SchlieBgeschwindigkeit und die Schubgeschwindigkeit gelten fiir beide Finger. Fir die Geschwindigkeit fir
nur einen der Finger muss dieser Wert halbiert werden.

Anm. 3) Geschwindigkeit und Kraft konnen je nach Kabellange, Last und Anbaubedingungen variieren. Wenn die Kabellange 5 m tiberschreitet, nimmt der Wert
pro 5 m um bis zu 10 % ab. (Bei 15 m: Verringerung um bis zu 20 %)

Anm. 4) Die Wiederholgenauigkeit der Léngenbestimmung bezeichnet die Abweichung (Wert auf dem Controller-Bildschirm/Teaching Box), wenn das
Werkstiick wiederholt in derselben Position gehalten wird. )

Anm. 5) Wahrend des Schubvorgangs (Greifvorgangs) kommt es nicht zu einer Beeinflussung durch das Spiel. Verldngern Sie den Hub beim Offnen um den
Betrag des Spiels.

Anm. 6) Die Positionierwiederholgenauigkeit bezeichnet die Abweichung der Griffposition (Werkstiickposition) , wenn der Greifvorgang wiederholt mit dem
gleichen Ablauf und bei dem gleichen Werkstiick durchgefiihrt wird.

Anm. 7) Richtwert zur Korrektur eines wahrend des Positionierens entstandenen Fehlers im Umkehrbetrieb.

Anm. 8) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Greifers in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem
Greifer in Startphase.)

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur
Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Greifer in Startphase.)
Anm. 9) Gibt die maximale Leistung wahrend des Betriebs an (einschlieBlich des Reglers). Dieser Wert kann fiir dieAuswahl des Netzteils verwendet werden.

a) Bei Verwendung der Gewinde
auf der Seite des Gehauses

Positionierstift

./ Einbaulage

© © 7 <:]

b) Bei Verwendung der Gewinde
an der Montageplatte

c) Bei Verwendung der Gewinde
auf der Riickseite des Gehduses

1 1 1 1

== == Einbaulage
Q
q
q

Einbaulage

—

8

5 Positionierstift =
D
D q

ZS\VC

Positionierstift
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Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie LEHZ

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

Konstruktion
Serie LEHZ
L[]
1
3 LL 1
®\ L il
®\ B b=l ‘
\.\. /
@ 1 @ /@
O—__ | 1]
e T@—\@
1
F‘@J . \@
Ersatzteile
Pos. Beschreibung Material Anm.
1 Gehéuse Aluminiumlegierung Eloxiert
2 Motorflansch Aluminiumlegierung Eloxiert
3 Zentrierring Aluminiumlegierung
4 | Spindelmutter Rostfreier Stahl Wérmebehandlung + Spezialbehandlung
5 | Spindel Rostfreier Stahl Wérmebehandlung + Spezialbehandlung
6 Nadellager Chromlagerstahl
7 Nadellager Chromlagerstahl
8 | Greiferfinger —
9 Kipphebel Spezieller rostfreier Stahl
10 | Schrittmotor —

Ersatzteile Fingereinheit (Position 8)

Grundausfihrung () Seitliche Montage mit Durchgangsbohrung in Offnungs-/ Flachfinger mit
¢ Gewindebohrung (A) SchlieBrichtung (B) Gewindebohrungen (C)
BaugréBe

10 MHZ-A1002 MHZ-A1002-1 MHZ-A1002-2 MHZ-A1002-3
16 MHZ-A1602 MHZ-A1602-1 MHZ-A1602-2 MHZ-A1602-3
20 MHZ-A2002 MHZ-A2002-1 MHZ-A2002-2 MHZ-A2002-3
25 MHZ-A2502 MHZ-A2502-1 MHZ-A2502-2 MHZ-A2502-3
32 MHZ-A3202 MHZ-A3202-1 MHZ-A3202-2 MHZ-A3202-3
40 MHZ-A4002 MHZ-A4002-1 MHZ-A4002-2 MHZ-A4002-3

% S\NC
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Serie LEHZ

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

Abmessungen
LEHZ10(L)K2-4
O 2,5H9 (*5:9%%)
Tiefe 2,5 Motorkabellange = 300 Anm- 2)
Bezugsebene fiir Montage (Kabeleingangsrichtung: Standard)
— =
3 , Solo
o | +0,025
e @ 2,5H9 (7))
- 3 oale T Tiefe 2,5
A
- & 8 29 o
gt e S ANEE!
< f 35 LJE_J
-“-"'(Ei /’ ‘ 2xM3x0,5x6
Referenzposition 0 | o
des Haltepunkts 2xM4x0,7x6 5005 [| |\°
2 x @ 3,3 durchgehend J_% 4 x M2,5x0,45
Geschlossen: 1132
4 44 Gedffnet: 15702 (Finger-Betriebsbereich: 11 bis 16) Am- 1)
19
29
29,5 [mm]
ﬁj Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite Lzl L (L1)
‘ LEHZ10K2-4C0 | 103,8 | (59,7)
LEHZ10LK2-4(1| 87,2 | (43,1)
Handhilfsbetatigung
Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen
© IS kénnen, wenn sie zurlick zur Ausgangsposition kehren.
= “O’» 1= > I Stellen Sie sicher, dass das am Greifer angebrachte
Ny = : Werksttick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld
) des Greifers behindert.
Bezugsebene flir Montage 20 20 Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel nicht
wiederholt gebogen wird.
LEHZ16(L)K2-6
@ 2,5H9 (5%%°)
Tiefe 2,5
B bene fiir Mont Motorkabellange = 300 Anm. 2)
czugsebene Tr Vontage (Kabeleingangsrichtung: Standard)
—_ e g\
g— So _ %Om
S —lai 0,025
2|3 2| 0 2,5H9 (%)
= 0|0 lmio Tiefe 2,5
- y ol P
Sl w 5 @8 __Qc ©
& TR Ch
IYe) ‘-"\Z ; 3,5
& N I E
gﬁi/ ! N 2xM4x0,7x6
L 1T 2xM4x0,7x6 .
Referenzposition 2x @ 3,3 durchgehend 8 80 ¥
des Haltepunkts 4xM3x0,5
Geschlossen: 14,6 703 BES
5 41 Gedffnet: 20,6 205 (Finger-Betriebsbereich: 14,6 bis 21,6) A™m. )
24
38 [mm]
Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite ploisl L (L1)
LEHZ16K2-600 | 112,8 | (59,7)
LEHZ16LK2-601| 96,2 | (43,1)

Handhilfsbetétigung

2x@5

20

23,7

5

20

Bezugsebene fir Montage/

35

11

O
2

Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen

kénnen, wenn sie zurlick zur Ausgangsposition kehren.
Stellen Sie sicher, dass das am Greifer angebrachte
Werkstuick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld

des Greifers behindert.

wiederholt gebogen wird.

Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel nicht



Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie LEHZ

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

Abmessungen
LEHZ20(L)K2-10

Motorkabellange = 300 Anm-2)
@ 3H9 (*39%%) (Kabeleingangsrichtung: Standard)

Tiefe 3
—
1| Bezugsebene D
~i S
fir Montage ) go 2 0 3Ho CS’DZS)
2z =l o Tiefe 3
™|
-
0 O B
<l 9 A q o
of V2 ol 4 N gi N
N~ | A oL —
©| v ]
o _ i i 00,
j 2xM5x0,8x8
0| o L N —
& N/ ; 2xM5x0,8x8 >
Referenzposition . 2 x @ 4,2 durchgehend 100
des Haltepunkts / 8-0.1 (Finger- Betriebsbereich: 16 bis 28) A 1) 008 4xM4x0,7
18
[mm]
1 i;\—\Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite Modell L (L1)

LEHZ20K2-100] 129,6 | (61,8)
LEHZ20LK2-1001 | 1156 | (47.,8)

Handhilfsbetatigung

“;, Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen
kénnen, wenn sie zuriick zur Ausgangsposition
kehren. Stellen Sie sicher, dass das am Greifer

2.1 Y T angebrachte Werkstiick nicht die Werkstticke und

b ; = " Anlagen im Umfeld des Greifers behindert.

28 20 Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel nicht

wiederholt gebogen wird.

&)
28
2x05

T

20

28,5

Bezugsebene fiir Montage

42

LEHZ25(L)K2-14
Motorkabelldnge =~ 300 A™™- 2)

Q 4H9 (" 8’030) (Kabeleingangsrichtung: Standard)

Tiefe 3 \

3‘ B"ezugsebene —
< fiir Montage 3
_ oo
=9 @ 4H9 (*9°%)
(0] " -
e Tiefe 3
- w0 U 2 § ©

S & 5 W AV S

9 o illNER
© 1 ©
N~ - (

- A i P 2xM6x1,0x10

@ ﬁ N¢ ©

o 2xM6x1,0x 10 o=

2x @ 5,2 bis 120
105, (Finger-Betriebsbereich: 19 bis 34,5) Avm- 1) o8 4 x M5 x 0.8
Referenzposition 20 X Mo x 0,
des Haltepunkts
e ' [mm]
Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite Modell L (L1)

LEHZ25K2-1400 | 139,8 | (61,8)
LEHZ25LK2-140 | 1258 | (47,8)

Handhilfsbetétigung

[Te)

ﬂz& : © ‘3 Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen

~ = 1 NP kénnen, wenn sie zurlick zur Ausgangsposition

e I \ =  mR kehren. Stellen Sie sicher, dass das am Greifer

~ -1@ @& E/ : angebrachte Werksttick nicht die Werkstiicke und
F — Anlagen im Umfeld des Greifers behindert.
. ’ 28 20 Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel nicht
Bezugsebene fiir Montage 52 wiederholt gebogen wird.

12
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Serie LEHZ

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

Abmessungen

LEHZ32K2-22

@ 4H9 ("3°*)  Motorkabellange = 300 Anm-2)

S
g
?°o’:i ’_L'
> | L L 4H9 (9%%0)
T|o —0
< | Tiefe 3
i
% % o
5 ?iw
ERZ2% ~
Uz ) \2xMex1,0x10
S
1578,05 j
28 4xM6x1,0

Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich
bewegen kénnen, wenn sie zurlck zur
Ausgangsposition kehren. Stellen Sie

Tiefe 3 (Kabeleingangsrichtung: Standard)
[ [
;— Bezugsebene —
Cffiir Montage 8
2% ™
o
o |«
o ol T|9o
< ) | 5V 8
s —
- FanY
© \V”4 5
o . R
© [\
[¢>)
(V] [
i - f ]
<
ol Geschlossen:
2635 2xM6x1,0x10
Referenzposition des Haltepunkis | Gedffnet: 2 x @ 5,2 durchgehend
0
1244 4805 (Finger-Betriebsbereich: 26 bis 49,5) Anm. 1)
48
97
Db
"’i ' Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite
Handhilfsbetétigung
i 0
Q
T
0| ] [
Sl ] <] &
Sy 1@
a2 .20,
Bezugsebene fir Montage 63
LEHZ40K2-30 Motorkabellange = 300 A 2)
(Kabeleingangsrichtung: Standard)
[ [
@ 5H9 (3%%)
<) Jiefe 4
0
=
Bezugsebene
fir Montage | |6 o
sl [en) ©
R
0 4
re)
o
- o o
0 A4 i \V
< .
o | & © L& o
< S
—| Fol«
~, i ; Q
1 — T T I|e
© |-
3 © Geschlossen:
Referenzposition @ 30 735 2xM8x1,25x 14
des Haltepunkts / Geoffnet: 2 x & 6,8 durchgehend
14 454 k M 60 05 (Finger-Betriebsbereich: 30 bis 62,5) Anm. 1)
60
119

Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite

Yo}
Q
Handhilfsbetétigung X
] P

A

<

% o ok
S @ | — 1 |
i 42 <20,
Bezugsebene flir Montage 20

13

O
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sicher, dass das am Greifer angebrachte
Werkstuick nicht die Werkstuicke und
Anlagen im Umfeld des Greifers
behindert.

Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das
Kabel nicht wiederholt gebogen wird.

S
8
9«
2|3 @ 5H9 (*29%)
ol Tiefe 4
OO 2
[To N
6.// K q
L Cslen
QQ 2xM8x1,25x14
p
N '\10
a T
N
189
0.5 -~ 4xM8x1,25

Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich
bewegen kénnen, wenn sie zuriick zur
Ausgangsposition kehren. Stellen Sie
sicher, dass das am Greifer angebrachte
Werkstick nicht die Werkstuicke und
Anlagen im Umfeld des Greifers behindert.

Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das
Kabel nicht wiederholt gebogen wird.



Serie LEHZ
Fingeroptionen

Seitliche Montage mit Gewindebohrung (A)

Durchgangsbohrung in Offnungs- / SchlieBrichtung (B)

oo =7 |
e T=

4x MM &
+ Gewinde fur G| |&
Anbauteil Q o | e
° =
m
% 0
< C ) < ‘ 4 x oH Durchgangsbohrung
« Bohrung fur
(mm] Anbauteilmontage (mm]
Modell A B C MM Modell A B H
LEHZ10(L)K2-4A0 3 5,7 2 M2,5 x 0,45 LEHZ10(L)K2-4BO 3 5,7 2,9
LEHZ16(L)K2-6AC] 4 7 2,5 M3 x 0,5 LEHZ16(L)K2-6BC] 4 7 3,4
LEHZ20(L)K2-10AC] 5 9 4 M4 x 0,7 LEHZ20(L)K2-10BCJ 5 9 4,5
LEHZ25(L)K2-14A0C] 6 12 5 M5 x 0,8 LEHZ25(L)K2-14B0] 6 12 515
LEHZ32K2-22A[] 7 14 6 M6 x 1 LEHZ32K2-22B[] 7 14 6,6
LEHZ40K2-30A] 9 17 7 M8 x 1,25 LEHZ40K2-30B[] 9 17 9
Flachfinger mit Gewindebohrung (C)
4 x MM Gewindelénge L
+ Gewinde fur Anbauteil
Ko ==
i % I@B Eoetaa!
g =]
B|| A
e
[ m | m
&
|l gllle
hod ©
l
w K J w
D G
[mm]
G Gewicht
Recel A B c 2 F Geoffnet |Geschlossen J K MM L w (9)
LEHZ10K2-4C] 0 o 0,025 ) 165
LEHZ10LK2-4CC] 2,45 6 52 10,9 2 540, | 1,49, | 4,45 | 2H9* M2,5 x 0,45 5 5m0rs T
LEHZ16K2-6CL] o o 0,025 o 220
LEHZ16LK2-6C0 3,05 8 83 | 141 | 25 | 7438, | 1,435, | 58 | 25H9% M3 x 0,5 6 890 =5
LEHZ20K2-10C 0 ) 40,025 0 430
LEHZ20LK2-10CC] 3,95 | 10 105 | 17,9 3 1165, | 1,65, | 7,45 | 3H9™ M4 x 0,7 8 iiOmS o
LEHZ25K2-14C 0 0 40,030 0 575
LEHZ25LK2-14C0] 4,9 12 13,1 21,8 4 160 Dby 8,9 4H9*) M5 x 0,8 10 i Pmtms =
LEHZ32K2-22C 7,3 20 18 34,6 5 253, 335, 14,8 5HQ 5% M6 x 1 12 15005 | 1145
LEHZ40K2-30CL] 8,7 24 22 41,4 6 333, 8 17,7 6H9 5% M8 x 1,25 16 18905 | 1820
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Elektrischer 2-Finger-Greifer/mit Staubschutzabdeckung

Serie LEHZJ
Modellauswahl

Auswahlverfahren

m Ermittlung der Haltekraft.

»m Ermittlung der Hebelarmlénge.

Ermittlung der von auBen auf

»m die Finger wirkende Kraft,

m Ermittlung der Haltekraft.

-—)

Berechnen Sie die
erforderliche Haltekraft.

Prifen Sie die
Bedingungen.

Beispiel
Werkstiickgewicht: 0,1 kg

Richtlinien zur Auswahl des Greifers unter
» Beriicksichtigung des Gewichts des Werkstiicks
@ Obwohl die Bedingungen je nach Form des Werkstiicks
und dem Reibungskoeffizienten zwischen Finger und
Werkstiick variieren, sollte ein Modell ausgewahlt
werden, das eine Haltekraft besitzt, die das 10- bis
20-fache des A"™) Gewichts des Werkstiicks betrégt.
Anm.) Fir weitere Einzelheiten, siehe Berechnung der erforderlichen
Haltekraft.

® Wenn groBe Beschleunigungen oder StoBkrafte
wéahrend des Werkstlcktransports erwartet werden,
mussen VorsichtsmaBnahmen getroffen werden.
Beispiel: Die Haltekraft soll mindestens das 20-fache
des Gewichts des Werkstlcks betragen.
Erforderliche Haltekraft
=0,1 kg x 20 x 9,8 m/s?2~min. 19,6 N

Schubkraft: 70 %

Die Schubkraft gehért zu den Werten der Schrittdaten, die in den Controller eingegeben werden.

Hebelarmlange L = 30 mm

Schubgeschwindigkeit: 30 mm/s

| Il

Berechnung der Haltekraft

Halten eines Werkstiicks wie in der Abbildung
links, mit folgenden Werten:
F: Haltekraft (N)
; u: Reibungskoeffizient zwischen den
Anbauteilen und dem Werkstiick
m: Masse des Werkstiicks (kg)
g: Gravitationskonstante (= 9,8 m/s?)
mg: Gewicht des Werkstiicks (N)
sind die Bedingungen, unter denen das
Werkstiick nicht fallt,
2xuF>mg

T—Anzahl Greiferfinger
mg

| 2x
F ! F ’

|

Finger

Anbauteil

und somit F >

N Da “a” als Sicherheitsfaktor definiert ist, ergibt

=1
uF | uwF

mg
“Die Haltekraft soll mindestens das 10 bis 20-fache des Werkstiickgewichts betragen”

¢ Die von SMC empfohlene Angabe “10 bist 20-fache des Werkstiickgewichts” wird mit einem
Sicherheitsfaktor “a” = 4 berechnet, der StoBlasten wéhrend des normalen Betriebs usw. berticksichtigt.

Werkstick sich fur “F” folgende Formel:
mg

F=2xu

Xxa

Beipu=0,2 Bei pu =0,1
L B =—M9 . a-
F_2x0,2x4_10xmg F_2x0,1x4_20xmg

5 5

[10-fache des Werkst(]ckgewichts] [20-fache des WerkstUckgewichts]

Wahlen Sie ein Modell aus - Wahlen Sie die
dem Haltekraft-Diagramm. Schubgeschwindigkeit.
» LEHZJ20
%0 T ]
20 Schubkraft 100 %
z 1
L 30 70 9
T 27 e
s 2 40 %
g
10
0
0 203040 60 80 100 120 140
Hebelarm L [mm]

Bei Wahl der Ausfihrung LEHZJ20,

@ Die Haltekraft 27 N wird durch den Schnittpunkt der
Distanz zum Hebelarm L = 30 mm bei einer
Schubkraft von 70 % erreicht.

@ Die Haltekraft betrédgt das 27,6-fache des Gewichts
des Werksticks und erflllt somit die Bedingung,
dass der Wert mindestens das 20-fache erftllen soll.

LEHZJ20
— 110
=100

9

80

70

60

50

40

30

Schubkraft und Schwellenwert-Bereich

%

Schubkraft/Schwellenwert

0 10 20 30 40 50 60
Schubgeschwindigkeit [mm/s]

@ Die gewlinschte Schubgeschwindigkeit wird erreicht,
wenn sich 70 % der Schubkraft mit 30 mm/s
Schubgeschwindigkeit kreuzen.

Anm.) Bestatigen Sie den Schubgeschwindigkeitsbereich
anhand der bestimmten Schubkraft [%].

<Hinweis> Reibungskoeffizient y (abh&ngig von Betriebsumgebung,

Kontaktdruck usw.)

Reibungskoeffizientp | Anbauteil — Werkstiickmaterial (Richtlinie)
0,1 Metall (Oberflachenrauhigkeit max. Rz3,2)
0,2 Metall
min. 0,2 Gummi, Kunststoff usw.

Anm.)e Auch wenn der Reibungskoeffizient mehr als 1 = 0,2 betrégt, empfiehit

SMC aus Sicherheitsgriinden, die Greifer so zu wahlen, dass die Haltekraft
mindestens das 10 bis 20-fache des Werkstiickgewichts betragt.

» Wenn groB3e Beschleunigungen oder StoBkréfte wéahrend des
Werksticktransports erwartet werden, miissen VorsichtsmaBnahmen
getroffen werden.

15 SMC
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Auswahlverfahren

Modeniauswahi Serie LEHZJ

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

m Ermittlung der Haltekraft: Serie LEHZJ

® Anzeige der Haltekraft
Die in den Diagrammen angegebene Haltekraft “F” bezeichnet
die Kraft eines Fingers, wenn beide Finger und die Anbauteile
vollen Kontakt mit dem Werkstlick haben, wie in der Abbildung
unten dargestellt.

AuBengreifend

eoStellen Sie sicher, dass sich der Hebelarm des Werkstlicks “L”
innerhalb des unten dargestellten Bereichs befindet.

Innengreifend

-

Anbauteil

L: Hebelarm
~—F F: Haltekraft

Werkstlck

CI (it =2
O NI ¢

Finger

Anbauteil

L: Hebelarm
F: Haltekraft

* Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten,

*« Die Schubkraft gehért zu den Werten der Schrittdaten,

Standard die in den Controller eingegeben werden. Kom pakt die in den Controller eingegeben werden.
LEHZJ10 LEHZJ10L
20 Haltekraftgenauigkeit: £30 % vom Endwert 8 Haltekraftgenauigkeit: £30 % vom Endwert
= 1° Schubkraft 100 % = 6
z — ° z T
= — = —~~__Schubkraft 100 %
L2 L ~—
g v g 4= 70% |
3 8 I— < A
Q
5 40 % S —_—  50% T——
4 2
0 0
0 20 40 60 80 0 20 40 60 80 100
Haltepunkt L [mm] Haltepunkt L [mm]
LEHZJ16 LEHZJ16L
20 Haltekraftgenauigkeit: £30 % vom Endwert 10 Haltekraftgenauigkeit: £30 % vom Endwert
_. 16 . 8
z z
L R g TR \\‘ Schubkraft 100 %
X< ~—~———070% x ~~—_| 70% I
£ 4 i 40 % T T 2 \\ 50 % \
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Haltepunkt L [mm] Haltepunkt L [mm]

O
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Serie LEHZJ

Auswahlverfahren

m Prifen Sie die Haltekraft: Serie LEHZJ

* Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten, * Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten,
Standard diein den Controller eingegeben werden. Kompakt diein den Controller eingegeben werden.
LEHZJ20 LEHZJ20L
50 Haltekraftgenauigkeit: +25 % vom Endwert 35 Haltekraftgenauigkeit: +25 % vom Endwert
40 Schubkraft 100 % 30 Schullkraft 130 %
Z = 25
w 30 70 % L 20 70 %
© © 15 T
= 20 =
S s S 10 40 ‘%
S 10 S
T T 5
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Haltepunkt L [mm] Haltepunkt L [mm]
LEHZJ25 LEHZJ25L
50 Haltekraftgenauigkeit: +25 % vom Endwert 35 Haltekraftgenauigkeit: +25 % vom Endwert
40 Schueraft 100 % 30 l l
= =1 i = 5| = Schubkraft 100 %
fum = ‘\
w30 L 20
£ 20 - z 18
2 40 % L 10 — 40 %
£ 10 £
T 5
0 0
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Haltepunkt L [mm] Haltepunkt L [mm]

Wahl der Schubgeschwindigkeit

@ Stellen Sie die [Schubkraft] und den [Schwellenwert] auf einen Wert innerhalb des unten angezeigten Grenzbereichs ein.

Standard Kompakt
LEHZJ10L, LEHZJ16L
—~ 110 . —~ 110 ;
2 Schubkraft und Schwellenwert-Bereich 2 Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
= 100 T 100
2 90 g 90
& &
< 80 = 80 T
£ 70 Z 70
[&] [&]
£ 60 £ 60
£ 50 £ 50
o o
2 40 2 40
[&3 [&3
0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60
Schubgeschwindigkeit [mm/s] Schubgeschwindigkeit [mm/s]

LEHZJ20L, LEHZJ25L

110
100
90
80
70
60 I
50
40

30
0

Schubkraft und Schwellenwert-Bereich

Schubkraft/Schwellenwert [%]

10 20 30 40 50 60
Schubgeschwindigkeit [mm/s]
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Modellauswahi Serie LEHZJ

m Ermittlung von Hebelarm und Exzentrizitéat: Serie LEHZJ

@ Wahlen Sie die Halteposition des Werkstlicks so, dass die Exzentrizitat "H" innerhalb des unten dargestellten Bereichs liegt.
@ Liegt der Hebelarm auBerhalb des Grenzbereichs, kann dies die Lebensdauer des elektrischen Greifers verkirzen.

AuBengreifend

Innengreifend

-

oe¢ [0 L

® o

|

H: Exzentrizitat
L: Hebelarm

I [T
Halteposition L

¢ [0 L

5o 1 — V

alll

T !

H: Exzentrizitat
L: Hebelarm

* Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten,

* Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten,

Standard die in den Controller eingegeben werden. Kom pakt die in den Controller eingegeben werden.
LEHZJ10 LEHZJ10L
100 100
g 80 g 80
T g0 N F
— = 2
o] \ 4 Hol 0°/
i NI i )
£ 40 °\ £ 40 Sehg %
§ 20 ) \ § b"ra
> 5 = '?7
20 | ¢ ° 20 (7)
w 70, w 0 o "\
’% ,‘ml | ) NG
0 0
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHZJ16 LEHZJ16L
140 140
— 12 — 12
100 100
— \ — \ So
T N> T \/7"6
= 80 0 o = 80 .
bS] % ] N
¥ 60 Sy 20 o 5 60 N,
2 ey 2 R0,
S 40 % 10, g 4o 38
3 %% N 8 e
20 20
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHZJ20 LEHZJ20L
140 140
= 120 = 120
E. 100 E. 100
T T
7
5 80 —~ 0 % 5 80 ?040 o
N 60 N 60 XS %
= 80/;\ >, T &'64. ~
g 40 U0 g 40 Aro
x Q}' = NJop
w5 00> ~ w5 %
d
\
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
ZS\C 18



Serie LEHZJ

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

Auswahlverfahren

m Ermittlung von Hebelarm und Exzentrizitat: Serie LEHZJ

« Die Schubkraft gehért zu den Werten der Schrittdaten, * Die Schubkraft gehért zu den Werten der Schrittdaten,
Standard die in den Controller eingegeben werden. Kompakt die in den Controller eingegeben werden.
LEHZJ25 LEHZJ25L
250 250
'E 200 'E 200
£ £
T 150 = T 150 205
pet © &
£ 100 $ S g 100 e, %
c b, 0 c .
] 0 oo\ 4 90 %
o \
0 0
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]

19
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Modeniauswahi Serie LEHZJ

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

m Priifen Sie die externe Krafteinwirkung auf die Finger: Serie LEHZJ

|
I
|
1
f
Fv

Fv: zulédssige vertikale Last Mp: Langsbelastung

My
—
S _L ,I
e
ol ©
-
|
~—_
Mr

My: Querbelastung Mr: Seitenbelastung

H, L: Abstand zu dem Punkt, an dem die Last gegriffen wird [mm]

el Zulassige vertikale Last Zuléssiges statisches Moment
Fv [N] Langsbelastung Mp [N-m] Querbelastung My [N-m] Seitenbelastung Mr [N-m]
LEHZJ10(L)K2-4 58 0,26 0,26 0,53
LEHZJ16(L)K2-6 98 0,68 0,68 1,36
LEHZJ20(L)K2-10 147 1,32 1,32 2,65
LEHZJ25(L)K2-14 255 1,04 1,04 3,88

Anm.) Die in der Tabelle aufgeflihrten Lasten sind statische Werte.

Berechnung der zuldssigen externen Krafteinwirkung (bei Anwendung eines Lastmoments)

Berechnungsbeispiel

M (zuléssiges statisches Moment) (N-m)
Lx 103"

(* Konstant zur Einheitenumrechnung)

Zulassige Last F (N) =

Eine statische Last von f = 10 N bewirkt bei einer Hebelarmlénge L = 30 mm
beim Greifer LEHZJ16K2-6 ein Kippmoment.

0,68
30x 10
=22,7 (N)
Last f =10 (N) < 22,7 (N)
Somit ist eine Verwendung maéglich.

Zuléassige Last F=

O

sVC 20



Elektrischer 2-Finger-Greifer
Mit Staubschutzabdeckung C € &

* FUr Details, Siehe Seite 54.

Serie LEHZJ LexzJ10, 16, 20, 25 |
%7
o

DA

%\
Bestellschliissel .

Serie JXC[L]

[CDATT
4 1-E1 |

K2- |
i Serie LECL]
T
0 b

LEHZJ|10

0 Staubschutzabdeckung 9 GréBe 9 Ausfiihrung 9 Spindelsteigung
| J [ Mit Staubschutzabdeckung | 10 - Standard | K | Standard
16 L Kompakt
20
25
6 2-Finger-Ausfiihrung @ Hub [mm)] 0 Staubschutzkappe
Hub/Beidseitig GroBe — Chloroprenkautschuk (CR)
4 10 K Fluorkautschuk (FKM)
6 16 S Silikonkautschuk (Si)
10 20
14 25
9 Kabeleingangsrichtung 9 Antriebskabel-Ausfiihrung/lange*?
Standard (Eingang auf der linken Seite) Standardkabel [m]  Robotikkabel [m]
Bezugsebene fir Montage — | Ohne Kabel R1 1,5 RA | 10*
e S 1,5 R3 | 3 RB | 15
» B s3 | 3 Rs | 5 RC | 20+
— i @ Bezugsebene S5 5 RS g*1
A far Montage

&

Steckerabdeckung

Eingang auf der vorderen Seite
Bezugsebene fiir Montage

Bezugsebene
fur Montage

21




@ Controller

Elektrischer 2-Finger-Greifer/Mit Staubschutzabdeckung Serie LE HZJ

ohne Controller

coiod

Mit Controller

s ecccssssccccssssscccssssscccssssssnnnn,

:CDJ1 7T

eesecns
sescsess,

tesescsess

secessccssccssccssccssne

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

i

Kommunikationsstecker I/0-Kabel*®

|A

. - . i Symbol AU YT ———
Schnittstelle (Kommun|kat|onsprotokoII/E|ngangIAusgang) — Ohne Stecker / Kabel =
e Sondm} Zigaﬁon Montage S Gerader Kommunikationsstecker DeviceNet™
Smd| - Ausflihrung Standard| Sicherheits- U SChranm?mage T | Kommunikationsstecker, T-Verzweigung CC-Link Ver1.10
Tenkon 8+ DIN-Schiene 1 /0-Kabel (1,5 m) orallele PN
5 | Paralleleingang (NPN [ J . ) aralleleingang
6 ParaIIeIeingang EPNP; ° Anzahl der Achsen, Sonderspeifikation S VO-Kabel (8 m) Paralleleingang (PNP)
E EtherCAT ™) ™) Symbol| Anzahl der Achsen | Spezifikation 5 I/0-Kabel (5 m)
9 | EtherNet/IP™ ) ™Y 1 Einfache Achse Standard
P | PROFINET () ) F Einfache Achse Mit STQ Sichlerheits-
D | DeviceNet® () Teilfunktion
L 10-Link D) [
M CC-Link D)

Serie LEC[ ] ,

.

esesesesan,

seeccsssssccssssssccssssscnns,

sesscsces

coooooo[ooooocccclccccccc[ccc .

@ControlIer-/Endstufen-Ausfﬁhrungype*3

m I/0-Kabelldnge, Kommunikationsstecker*®

@ Montage Controller/Endstufe

- Ohne Controller/Endstufe Ohne Kabel (ohne — Schraubmontage
AN LECPA*4 NPN - Kommunikationsstecker) D DIN-Schienenmontage*”
AP | (Impulseingang-Ausfihrung) | PNP 1 1,5m

3 3 m*6
5 5 m*6

1

*2

#3

x4

*5

Fertigung auf Bestellung (nur Robotikkabel)

Das Standardkabel sollte nur bei feststehenden Teilen verwendet werden.
Wahlen Sie flir bewegliche Anwendungen das Robotikkabel.

Einzelheiten zu Controllern/Endstufen und kompatiblen Motoren finden Sie
im Abschnitt ,Kompatible Controller/Endstufen” auf der nachsten Seite.
Fur Impulssignale mit offenem Kollektor den Strombegrenzungswiderstand
(LEC-PA-R-0)

Bei Auswahl der Controller-/Endstufenausfiihrung ,Ohne Controller/Endstufe”
kann das I/0-Kabel nicht ausgewahlt werden.

A\ Achtung

[CE-konforme Produkte]

(D Die Erflillung der EMV-Richtlinie wurde gepriift, indem der elektrische
Antrieb der Serie LER mit dem Controller der Serie LEC kombiniert
wurde.

Die EMV ist von der Konfiguration der Schalttafel des Kunden und von
der Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate und Verdrahtung
abhéngig. Aus diesem Grund kann die Erflllung der EMV-Richtlinie
nicht fir SMC-Komponenten zertifi ziert werden, die unter realen
Betriebsbedingungen in Kundensystemen integriert sind. Daher muss
der Kunde die Erfiillung der EMVRichtlinie fir das Gesamtsystem
bestehend aus allen Maschinen und Anlagen tberprifen.

[UL-konforme Produkte]

In Fallen, in denen UL-Konformitéat gefordert wird, sind elektrische

Antriebe und Controller mit einer Spannungsversorgung Klasse 2

UL1310 zu verwenden.

«6 Bei der Auswahl von ,Impulseingangs-Ausfiihrung® fir die Controller-/
Endstufenausfiihrung kann der Impulseingang nur mit Differenzial
verwendet werden. Nur 1,5 m Kabel ist mit offenem Kollektor verwendbar

«7 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte separat bestellen.

*8 Wahlen Sie ,—“ fur alle Modelle auBer DeviceNet™, CC-Link oder
Paralleleingang.
Wabhlen Sie ,—“,S,“ oder ,T* fir DeviceNet™ oder CC-Link.

Waéhlen Sie ,—,“ 1, ,3,“ oder ,5“ fir Paralleleingang.

rAntrieb und Controller/Endstufe werden als
Paket verkauft.

Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller/
Endstufen und Antriebs korrekt ist.

<Priifen Sie vor Verwendung die folgenden Punkte.>
(@ Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem Typenschild des Antriebes.
Diese Nummer muss mit der des Controllers Gbereinstimmen.

(@ Uberprifen Sie, ob die Parallel-1/O-Konfiguratio!
korrekt ist (NPN oder PNP).

\—

* Siehe Betriebsanleitung flr die Verwendung dieser Produkte. Diese
kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.
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Serie LEHZJ

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

Kompatible Controller/Endstufen

Schrittdateneingang | Impulseingang-
Ausfiihrung
Ausfiihrung
. JXC51
Serie JXC61 LECPA
Merkmale Parallel-/O Betrieb durch Impulssig-
nale
Kompatibler Motor Schrittmotor
Max. Anzahl der
Schrittdaten 64 Punkte -
Versorgungsspannung 24 VDC
EtherCAT® EtherCAT® it | EtherNetIP™ | EtterNetfP™ mit | PROFINET PROFINET mitST0 | DeviceNet™ | 10-Link 10-Link mitsT0 | CC-Link
ST0 Sicherheits-Teil- STO Sicherheits-Teil- Sicherheits-Teilfunk- Sicherheits-Teifunk- | Direktein-
funktion funktion fion tion gangstyp
] ) ) )
)
Ausfiihrung I
i
’/" / ,‘ /"‘ _/‘ ,‘ /’d
Serie JXCE1 JXCEF JXCI1 JXC9F JXCP1 JXCPF JXCD1 JXCL1 JXCLF JXCM1
EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET . . [0-Link Direeingang mt .
® ™ ™ _ _
Merkmale | =PAT" | pgapaynisty | NN | pgapaynistg | PROTNET | pgyrigrg | DONCENet™ GO |V grpgpgpgy | CCU
9819 | Sitateis Teuniin 9819 | Serates e 9819 | SchateisTolrdon gang 9809 | Teition gang
Kompatibler Schrittmotor
Motor
Max. Anzahl der
Schrittdaten 64 Punkte
Versorgungs- 24 VDC
spannung
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Serie LEHZJ

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

Montageanweisung

Technische Daten

Modell LEHZJ10 | LEHZJ16 | LEHZJ20 | LEHZJ25
Hub (beidseitig) 4 6 10 14
Spindelstei 251/73 249/77 246/53 243/48
pindelsteigung [mm] (3.438) (3.234) (4.642) (5.063)
Haltekraft Standard 6 bis 14 16 bis 40
[N] Anm. 1) Anm.3) Kompakt 3bis6 [ 4bis8 11 bis 28
Offnungs- und SchlieBgeschwindigkeit/ . . . f
Schubgeschwindigkeit [mm/s] "2 Am. 3 5 bis 80/5 bis 50 5 bis 100/5 bis 50
2 Antriebsmethode Gleitspindel + Kipphebel
"E Ausfiihrung mit Fingerfiihrung Linearfiihrung
z Positionierwiederholgenauigkeit [mm] Anm. 4) +0,02
% Wiederholgenauigkeit der 005
A | Langenbestimmung [mm] Anm. 5) -
% Finger-Spiel/ beidseitig [mm] Anm. 6) max. 0,25
2 StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2] Anm.7) 150/30
=
g | Max. Betriebsfrequenz [C.P.M] 60
= Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Schutzart Entspricht IP50
. Standard 170 230 440 610
Gewicht [g]
Kompakt 140 200 375 545
5 | MotorgréBe 020 028
2, Motorausfiihrung Schrittmotor (Servo/24 VDC)
% Encoder inkrementale
% Nennspannung W4 24 VDC =10 %
é Leistung ~m.9 Standard max. 19 max. 51
o Kompakt max. 14 max. 42
Anm. 1) Die Haltekraft muss das 10 bis 20-fache des zu transportierenden Werkstticks betragen. Die Stellkraft muss beim Loslassen des Werkstiicks auf

150 % eingestellt sein. Die Haltekraftgenauigkeit muss +30 % vom Endwert bei LEHZJ10/16 und +25 % vom Endwert bei LEHZJ20/25. Bei einem
Greifvorgang mit schwerem Anbauteil und hoher Schubgeschwindigkeit konnen ggf. die Produkispezifikationen nicht erreicht werden. Reduzieren Sie in diesem
Fall das Gewicht und die Schubgeschwindigkeit.

Anm. 2) Die Schubgeschwindigkeit sollte wéhrend des Schubvorgangs (Greifvorgangs) innerhalb des Bereichs eingestellt sein. Andernfalls kann es
zu Fehlfunktionen kommen. Die Offnungs-/SchlieBgeschwindigkeit und die Schubgeschwindigkeit gelten fir beide Finger. Fiir die
Geschwindigkeit fir nur einen der Finger muss dieser Wert halbiert werden.

Anm. 3) Geschwindigkeit und Schubkraft kénnen je nach Kabellange, Last und Montagebedingungen usw. variieren. Wenn die Kabellange 5 m
Uberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab. (Bei 15 m: Verringerung um bis zu 20 %)

Anm. 4) Die Positionierwiederholgenauigkeit bezeichnet die Abweichung der Griffposition (Werkstiickposition), wenn der Greifvorgang wiederholt
mit dem gleichen Ablauf und fir das gleiche Werkstick durchgefihrt wird.

Anm. 5) Die Wiederholgenauigkeit der L&ngenbestimmung bezeichnet die Abweichung (Wert auf dem Controller-Bildschirm/Teaching Box), wenn
das Werkstick wiederholt in derselben Position gehalten wird. .

Anm. 6) Wahrend des Schubvorgangs (Greifvorgangs) kommt es nicht zu einer Beeinflussung durch Spiel. Sorgen Sie beim Offnen fir einen
langeren Hub fiir das Spiel.

Anm. 7) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Greifers in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch
erfolgte mit dem Greifer in Startphase.)

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur
Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Greifer in Startphase.)

Anm. 8) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Greifer in Betrieb ist.

Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand gilt, wenn der Greifer wahrend des Betriebs in den Positionen gehalten wird (inkl.
Energiesparmodus wahrend des Haltens).

Anm. 9) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Greifer in Betrieb ist. Dieser Wert kann fir die Wahl der

Spannungsversorgung verwendet werden.

a) Bei Verwendung der Gewinde
auf der Seite des Gehduses

Schutzdichtung (gegen

Fremdkorper)

« Siehe Betriebsanleitung
fur Details.
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b) Bei Verwendung der Gewinde
an der Montageplatte

c) Bei Verwendung der Gewinde
auf der Riickseite des Gehauses

—_— —_—
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o Positionierstift o Positionierstift
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Elektrischer 2-Finger-Greifer/mit Staubschutzabdeckung Serie LE HZJ

Konstruktion

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

Serie LEHZJ

S

12
Pos. Beschreibung Material Anm.

1 Gehéause Aluminiumlegierung Eloxiert
2 Motorplatte Aluminiumlegierung Eloxiert
3 | Zentrierring Aluminiumlegierung
4 | Spindelmutter Rostfreier Stahl Wéarmebehandlung + Spezialbehandlung
5 Spindel Rostfreier Stahl Warmebehandlung + Spezialbehandlung
6 Nadellager Chromlagerstahl
7 Nadellager Chromlagerstahl
8 Gehéauseplatte Aluminiumlegierung Eloxiert

CR Chloroprenkautschuk
9 | Staubschutzabdeckung FKM Fluorkautschuk

Si Silikonkautschuk
10 | Fingereinheit —
11 | Encoder-Staubschutzabdeckung Si Silikonkautschuk
12 | Kipphebel Spezieller rostfreier Stahl
13 | Schrittmotor —

Ersatzteile (Postion 9 und 10)

Pos. Beschreibung LEHZJ10 LEHZJ16 LEHZJ20 LEHZJ25
CR MHZJ2-J10 MHZJ2-J16 MHZJ2-J20 MHZJ2-J25
9 | Staubschutzabdeckung | Material | FKM MHZJ2-J10F MHZJ2-J16F MHZJ2-J20F MHZJ2-J25F
Si MHZJ2-J10S MHZJ2-J16S MHZJ2-J20S MHZJ2-J25S
10 | Fingereinheit MHZJ-A1002 MHZJ-A1602 MHZJ-A2002 MHZJ-A2502

= Bei der Staubschutzabdeckung handelt es sich um ein VerschleiBteil. Sie muss bei Bedarf ausgetauscht werden.

O
2
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Serie LEHZJ

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

Abmessungen
LEHZJ10(L)K2-4 21,6 21
Motorkabellange = 300 Anm. 2)
(Kabeleingangsrichtung: Standard) uN3
——= 2 ==
- (]
3 |y =
~| =1 B
: Solo 8
Bezugsebene I o %° H—H
fiir Montage 2le 2
- - 0| ® ol e +0,025 \ T+
- \{ 7 N © uN7 @ 2,5H9 ("5 Tiefe 2,5
o gl & o "y LIl
| D 0 © 7:/;__
M N | D SN A
N~ T T
< pacs | 3,5 M|
o =y §, Z [T}
Q| /‘ / o ¢
= L ] . X
[sp)
Referenzposition 2xM4x0,7x6 5005
des Haltepunkts 2 x @ 3,3 Durchgangsbohrung 12 4 xM2,5x0,45
@ 2,5H9 (*39%%)Tiefe 2,5 Geschlossen: 11ﬁ8j§ (Finger- 1)
61 Gedffnet: 15 '02  Betriebsbereich: 11 bis 16) Avm. 1)
[mm]
Modell L | (L)

LEHZJ10K2-400 | 109,8 | (62,7)

Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite LEHZJ10LK2-40] 93,2 | (46,1)

10,5

Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich

Encoder-Staubschutzabdeckung bewegen kénnen, wenn sie zurlick zur

Ausgangsposition kehren. Stellen Sie
sicher, dass das am Greifer angebrachte
) Werkstlick nicht die Werksticke und

w)
=}
«

20

Anlagen im Umfeld des Greifers behindert.
: T Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das

Kabel nicht wiederholt gebogen wird.

Bezugsebene fiir Montage A

LEHZJ16(L)K2-6
i 21
0 2,5H9 (5% )Tiefe 2.5 216 Motorkabellange ~ 300 Anm.2)
(Kabeleingangsrichtung: Standard) 0
[sV)
= [0} ==
== ko]
e =
Ny = [
v
Bezugsehena o e @ 2,5H9 (*39%5)Tiefe 2,5
fiir Montage ) =]
3 o === ===
f = )
a \{ ! ol | |
- . © L 7
| | 8 &"I ! IR
T
gl = i ! o1 85_//] 2xM4x0,7x6
n o o
® B
o ~
3 ] f
2xM4x0,7x6 g0
Referenzposition 2 x @ 3,3 Durchgangsbohrung =005 ~
des Haltepunkts Geschlossen: 14,603 14 4xM3x0,5
. eschiossen: oy 04 (Finger- (29,6)
5 01 Geoffnet: 20,675, Betriebsbereich: 14,6 bis 21,6) Anm. 1)
(;‘:) Modell L | (L)
17,5 Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite LEHZJ16K2-60) 1186 | (62.7)

12,1

LEHZJ16LK2-601 | 102 | (46,1)

Encoder-Staubschutzabdeckung

Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich
bewegen kénnen, wenn sie zurlck zur
Ausgangsposition kehren. Stellen Sie

Q]
o
«

23,7

Bezugsebene fiir Montage 39

sicher, dass das am Greifer angebrachte
Werkstlick nicht die Werkstuicke und

|E~2x95

Anlagen im Umfeld des Greifers behindert.
Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das
Kabel nicht wiederholt gebogen wird.
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Elektrischer 2-Finger-Greifer/mit Staubschutzabdeckung Serie LE HZJ

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

Abmessungen
LEHZJ20(L)K2-10
@ 3H9 (*3°%° )Tiefe 3 29,6 Motorkabellange = 300 Anm-2) 29
(Kabeleingangsrichtung: Standard)
[s2)
(o}
k3]
- [
- o 4
~ Bezugsebene ]
fiir Montage 2 !
f%,* \ | ]| ©3H9(9%)Tiefe 3
a ) J
3|8 5 Ha)
o - : 7 2xM5x0,8x8
o < —
~ s -
0] o o
(o2} - -
O @
@ / 2xM5x0,8x8 i
2 x @ 4,2 Durch boh
Referenzposition X urengangsbonrung 10 9 w0
des Haltepunkts Geschlossen: 16703 (Finger- —0,05
g 0 Gebdffnet: 2693 : . ) Anm. 1 18 4xM4x0,7
o4 edffnet: 26707, Betriebsbereich: 16 bis 28) ) —
(34,6)
[mm]
Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite Modell L (L1)
LEHZJ20K2-100 | 135,7 | (64,8)
LEHZJ20LK2-100J | 121,7 | (50,8)
Encoder-Staubschutzabdeckung Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich
© bewegen kénnen, wenn sie zuriick zur
4 Q Ausgangsposition kehren. Stellen Sie
5 7 s x . sicher, dass das am Greifer angebrachte
9l @_ T vz ) Werkstuck nicht die Werkstlcke und
« o - i o Anlagen im Umfeld des Greifers behindert.
H 2 j Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das
:’r. 51 i 20 Kabel nicht wiederholt gebogen wird.
- Bezugsebene fiir Montage
LEHZJ25(L)K2-14
@ 4H9 (59 Tiefe 3 29,6 Motorkabellange = 300 Anm-2) 29
(Kabeleingangsrichtung: Standard) -
(]
°
= [
<] Bezugsebene g
M (=}
fiir Montage So 5 @ 4H9 (+8,030 )Tiefe 3
[ &Y
NI F
- ©
- ©
K| | 8 T TR
o) — T i 2xM6éx1,0x10
— ] Q-
© N =)
o) < ”
S
= 2xM6x1,0x10 f N
A 2 x @ 5,2 Durchgangsbohrung
™ T 0 T
Referenzposition Geschlossen: 19%92 (Finger- 12 505 ©
des Haltepunkts o - 103 20
o1 Geoffnet: 3375 Betriebsbereich: 19 bis 34,5) Anm- 1) 4xM5x0,8
38 (42)
(73)
[mm]
Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite Modell L (L1)

Encoder-Staubschutzabdeckung

I
O < 1@

[Te)

Q
x
[

33,7
29,6

17,1

@ IE
|

20

Bezugsebene flir Montage

O
2

LEHZJ25K2-1400 | 146,7 | (64,8)
LEHZJ25LK2-140] | 132,7 | (50,8)

Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich

bewegen kénnen, wenn sie zuriick zur
Ausgangsposition kehren. Stellen Sie
sicher, dass das am Greifer angebrachte
Werkstlck nicht die Werkstiicke und
Anlagen im Umfeld des Greifers behindert.

Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das

Kabel nicht wiederholt gebogen wird.
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Elektrischer 2-Finger-Greifer

Serie LEHF
Modellauswahl

Auswahlverfahren

m Ermittlung der Haltekraft.

»m Ermittlung der Hebelarmlénge

Ermittlung der, von auBen auf
die Finger wirkende, Kraft.

@

SVliigl Ermittlung der Haltekraft.

Prifen Sie die -

Bedingungen.

Berechnen Sie die
erforderliche Haltekraft.

Richtlinien zur Auswahl des Greifers unter
Beriicksichtigung des Gewichts des Werkstiicks
@ Obwohl die Bedingungen je nach Form des Werkstlicks
und dem Reibungskoeffizienten zwischen Finger und
Werkstlck variieren, sollte ein Modell ausgewahlt
werden, das eine Haltekraft besitzt, die das 10- bis
20-fache des A"™) Gewicht des Werkstiicks betragt.

Anm.) Fir weitere Details siehe Modellauswahl.

® Wenn groBe Beschleunigungen oder StoBkréafte
wahrend des Werkstlcktransports erwartet werden,
mussen VorsichtsmaBnahmen getroffen werden.
Beispiel: Die Haltekraft soll mindestens das 20-fache
des Gewichts des Werkstlicks betragen.
Erforderliche Haltekraft
=0,1 kg x 20 x 9,8 m/s?2 =~ min. 19,6 N

Beispiel
Werkstlickgewicht: 0,1 kg

)

Schubkraft: 100 %

Hebelarmlange L = 30 mm

Schubgeschwindigkeit: 20 mm/s

Wabhlen Sie ein Modell aus
dem Haltekraft-Diagramm.

| |

- Wabhlen Sie die
Schubgeschwindigkeit.

» LEHF20
35
a0 I —
= 26 —___ Schubkraft 100 %
e
g — 70 %
< 15
S 10 40 %
0
0 20 30 40 60 80 100
Hebelarm L [mm]

Bei Wahl der Ausfiihrung LEHF20,

@ Die Haltekraft 26 N wird durch den Schnittpunkt der
Distanz zum Hebelarm L = 30 mm bei einer
Schubkraft von 100 % erreicht.

@ Die Haltekraft betragt das 26,5-fache des Gewichts
des Werkstlcks und erfillt somit die Bedingung,
dass der Wert mindestens das 20-fache erfillen soll.

LEHF20
110
100
9

Schubkraft und Schwellenwert-Bereich

Berechnung der Haltekraft

{

I links, mit folgenden Werten:

F: Haltekraft [N]

u: Reibungskoeffizient zwischen den
Fingern und dem Werkstiick

b m: Werkstiickgewicht [kg]

g: Gravitationskonstante (= 9,8 m/s?)
mg: Werkstiickgewicht [N] sind die
Bedingungen, unter denen das Werkstiick

nicht fallt
2xuF>mg

F |
o Anzahl Greiferfinger

Werkstiick und somit F > mg
F 2xp
Da “a” als Sicherheitsfaktor definiert ist,

g ergibt sich fir “F” folgende Formel:
=_Mg
“2xu

“Die Haltekraft soll mindestens das 10 bis 20-fache des Werkstiickgewichts betragen”

* Die von SMC empfohlene Angabe “10 bist 20-fache des Werkstiickgewichts” wird mit einem
Sicherheitsfaktor “a” = 4 berechnet, der StoBlasten wéhrend des normalen Betriebs usw. berlicksichtigt.

Finger

S 1 |
=

Anbauteil

Xxa

n=0,2
_mg
2x0,2

u=0,1
L

F 2x0,1

x4=10xmg F x4 =20 x mg

5 5

[1 O-fache des Werkstuckgewichts] [Zo-fache des Werksti]ckgewichts]

Halten eines Werkstiicks wie in der Abbildung

80
70
60
50
40
30

Schubkraft/Schwellenwert [%

0 10 20 30
Schubgeschwindigkeit [mm/s]

40

@ Die gewlinschte Schubgeschwindigkeit wird erreicht,
wenn sich 100 % der Schubkraft mit 20 mm/s
Schubgeschwindigkeit kreuzen.

Anm.) Bestétigen Sie den
Schubgeschwindigkeitsbereich anhand der
bestimmten Schubkraft [%].

<Hinweis> Reibungskoeffizient 1 (abhéngig von Betriebsumgebung,
Haltekraft usw.)

Reibungskoeffizientp | Anbauteil — Werkstlickmaterial (Richtlinie)
0,1 Metall (Oberflachenrauhigkeit max. Rz3,2)
0,2 Metall
min. 0,2 Gummi, Kunststoff usw.

Anm.) e Auch wenn der Reibungskoeffizient mehr als 1 = 0,2 betrégt, empfiehit
SMC aus Sicherheitsgriinden, die Greifer so zu wéhlen, dass die
Haltekraft mindestens das 10 bis 20-fache des Werkstlickgewichts betrégt.
¢ Wenn groBBe Beschleunigungen oder StoBkrafte wéhrend des
Werkstiicktransports erwartet werden, miissen
VorsichtsmaBnahmen getroffen werden.
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Modellauswahl Serie LEHF

Modellauswahl

m Ermittlung der Haltekraft: Serie LEHF

® Anzeige der Haltekraft AuBengreifend Innengreifend
Die in den Diagrammen angegebene
Haltekraft ,F* bezeichnet die Kraft eines { ﬁ { ﬁ
Fingers, wenn beide Finger und die
Anbauteile vollen Kontakt mit dem Werkstiick
haben, wie in der Abbildung dargestellt.
@ Stellen Sie sicher, dass sich der Hebelarm & o D o] O D
des Werkstiicks ,L“ innerhalb des
dargestellten Bereichs befindet. d R Finger {) Finger
' | 1 [! 1 1
7 _,; ’ N
| -
F— =—F L: Hebelarm [ I L: Hebelarm
F: Haltekraft F-— D — F F: Haltekraft
Anbauteil Werkstiick Anbauteil [ /Werkstuck
LEHF10 LEHF40
10 Haltekraftgenauigkeit: +30 % vom Endwert 200 Haltekraftgenauigkeit: +20 % vom Endwert
~——__| Schubkraft 100 %
- 8 __ 160 =
=z =z
L l_~__Schubkraft 100 % L 1ol [T0%
& \\ = o
e o
k- S~—_T70% X o
o 4 ~——— o 80 40 %
© o, \-\ ©
L \& T
2 40
0 0
0 20 40 60 80 100 0 30 60 90 120
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHF20
35 Haltekraftgenauigkeit: +25% vom Endwert Wahl der Schubgeschwingigkeit
30 pu— = @ Stellen Sie die [Schubkraft] und den [Schwellenwert] auf einen
= o5 \\SC (el S oy Wert innerhalb des unten angezeigten Grenzbereichs ein.
L
© — 110 . : -
$ 15 T — 2 Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
s 40 % = 100
S 10 ®
T z 9
5 S 80
0 S 70
0 20 40 60 80 100 S
Hebelarm L [mm] @ 60
® 50
LEHF32 3 40
Haltekraftgenauigkeit: +20 % vom Endwert 2
150 A 30
0 10 20 30 40
Schubgeschwindigkeit [mm/s]
= 120 ~—__Schubkraft 100 %
E \U °
= O —1 70w
— (-]
g \\
o 60
S —40%
30
0
0 20 40 60 80 100
Hebelarm L [mm]

* Die Schubkraft gehért zu den Werten der Schrittdaten, die in den Controller eingegeben werden.
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Serie LEHF

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

Modellauswahl

m Ermittlung von Haltepunkt und Uberhang: Serie LEHF

@ Wahlen Sie die Halteposition des Werkstlicks so, dass die Exzentrizitat "H" innerhalb des unten dargestellten Bereichs liegt.
@ Liegt die Hebelarmléange auBerhalb des Grenzbereichs, kann dies die Lebensdauer des elektrischen Greifers verkirzen.

AuBengreifend

Innengreifend

H: Exzentrizitat
L: Hebelarm

H: Exzentrizitat
L: Hebelarm

Hebelarm L [mm]

o - -
| | |
H Halteposition
‘ Halteposition
H
LEHF10 LEHF20
100 100
g 80 g 80
T 60 \\ - T 60 20 ¢
% \0 °/° % /O’ 40 [
£ 40, 204 S 40 Sen, %
) hug %N o s,
X . /;«\ N X ’770
520 P 5 20 >
o%\\\\ 2
0 0
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHF32 LEHF40
100 120
N
= ‘£ 100
E 8 = N
I o T 8 \\ Y0
© 0o ] \°/°
ES % = 60 \
s 40 =
= Seh S 40 s‘-‘/u,b 20 RN
N N 47;30 ¢ \\
LL w 20 700 S
%
\ o °
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100 120

Hebelarm L [mm]

* Die Vorschubkraft gehoért zu den Werten der Schrittdaten, die in den Controller eingegeben werden.
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Modeniauswahi Serie LEHF

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

m Ermittlung der von auBen auf die Finger einwirkenden Kréfte: Serie LEHF

b
ﬂg{ GE@ GE@
V————| —_— —_—

© o P O (S O (S
1 I [ [ il [ . I
|
: @ - )
1
T \/
Fv Mp
\/
Fv: zuldssige vertikale Last Mp: Langsbelastung Mr My: Querbelastung

Mr: Seitenbelastung

H, L: Abstand zu dem Punkt, an dem die Last gegriffen wird [mm

Modell Zulassige vertikale Last Zulassiges statisches Moment

FvIN] Langsbelastung Mp [N-m] Querbelastung My [N-m] Seitenbelastung Mr [N-m]
LEHF10K2-1 58 0,26 0,26 0,53
LEHF20K2- 98 0,68 0,68 1,4
LEHF32K2- 176 1,4 1,4 2,8
LEHF40K2- 294 2 2 4

Anm.) Die in der Tabelle aufgefiihrten Lastangaben sind statische Werte.

Berechnung der zuldssigen externen Krafteinwirkung (bei Anwendung eines Lastmoments) Berechnungsbeispiel

Eine statische Last von F = 10 N bewirkt bei einer Hebelarmlénge
L = 30 mm beim Greifer LEHF20K2 ein Kippmoment.

0,68
3ssi i . Zulassige Last F= —————
Zulissige Last F [N] = M (zuléssiges stitls:l(;is :\klloment) [N-m] 9 30 x 102
X =227 [N]

(*Konstante zur Einheitenumrechnung)
Last F = 10 [N] < 22,7 [N]

Somit ist eine Verwendung mdglich.
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Schrittmotor (Servo/24 VDC)

Elektrischer
2-Finger-Greifer C 3 EE

Serie LEHF LexF10, 20, 32, 40

Bestellschliissel

Serie JXCL]

[CD17T
16 |-[S1] |

K2- : §
: Serie LECL]
H ap IO
e

LEHF (10

0 GroBe 9 Spindelsteigung 9 2-Finger- G Hub [mm]
10 [ K ] Standard | Ausfiihrung Hub/Beidseitig oo
20 Standard Langhub
32 16 32 10
40 24 48 20
32 64 32
40 80 40
e Kabeleingangsrichtung @ Antriebskabel-Ausfiihrung/lange*?
Standard (Eingang auf der rechten Seite) Standardkabel [m]  Robotikkabel (m]
Motorkabel — | OhneKabel R1 1,5 RA 10*1
S1 1,5 R3 3 RB 15%1
S3 3 R5 5 RC | 20*
— L U] S5 5 R8 g1
(3] (3]
Eingang auf der linken Seite
Motorkabel
L J
L
(5] (5]
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e Controller

ohne Controller

cood

Mit Controller

ceseee

%esccscscccsccccscccccccc o

sesssccccssssscccsssssscccssssssnnsssss,

Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie LE H F

ceee,

.e

D

1

7T

.
.

Schnittstelle (KommunikationsprotokollEingang/Ausgang)

Anzzhl der nhsen, Sonderpezifeton lMontage

U it STO 7 Schraubmontage

| AUSTURIUNG |6y ard| sieris - ubmontag
Teifunktion 8 DIN-Schiene

5 | Parallgleingang (NPN [ ] -
6 Paralleleingang ((pr; ° Anzahl der Achsen, Sonderspezifikation
E EtherCAT ) o Symbol | Anzahl der Achsen | Spezifikation
9 | EtherNet/IP™ ) o 1 Einfache Achse Standard
P PRQFINET D) o F Einfache Achse | M STT?fSiiTgrheits-
D | DeviceNet® [ eilfunktion
L 10-Link [ ] [ )
M CC-Link [ ]

fesescscns

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

Kommunikationsstecker I/0-Kabel*¢

Symbol Ausflihrung Verwendbare Schnittstelle
- Ohne Stecker / Kabel —
S Gerader Kommunikationsstecker DeviceNet™
T  |Kommunikationsstecker, T-Verzweigung| ~ CC-Link Ver1.10
L VO-Kabel (1,5 m) Paralleleingang (NPN)
. lfO-Kabel (3 m) Paralleleingang (PNP)
5 1/0-Kabel (5 m)

Serie LEC[ |

o ssesccsssssccsssssccsssssncns,

esesesesan,

sesscsces

.......E.........!.......Eu. .

0 Controller-/Endstufen-Ausfiihrung*?

@ I/0-Kabelldnge*,
Kommunikationsstecker

9 Montage Controller/Endstufe

— Ohne Controller/Endstufe — Schraubmontage
AN LECPA4 NPN _ Ohne Kabel (ohne D DIN-Schienenmontage*”
AP | (Impulseingang-Ausfiihrung) | PNP Kommunikationsstecker)
1 1,5m
3 3 m*6
5 5 m*6
*1 Fertigung auf Bestellung (nur Robotikkabel) *6 Bei der Auswahl von ,Impulseingangs-Ausfiihrung“ fir die Controller-/
x2 Das Standardkabel sollte nur bei feststehenden Teilen verwendet werden. Endstufenausfihrung kann der Impulseingang nur mit Differenzial

*3

*4

Waéhlen Sie fur bewegliche Anwendungen das Robotikkabel.

Einzelheiten zu Controllern/Endstufen und kompatiblen Motoren finden Sie
im Abschnitt ,Kompatible Controller/Endstufen” auf der nachsten Seite.
Fur Impulssignale mit offenem Kollektor den Strombegrenzungswiderstand
(LEC-PA-R-00)

verwendet werden. Nur 1,5 m Kabel ist mit offenem Kollektor verwendbar
«7 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte separat bestellen.
*8 Wahlen Sie ,—* fiir alle Modelle auBer DeviceNet™, CC-Link oder
Paralleleingang.
Wabhlen Sie ,—“,S,“ oder ,T“ flir DeviceNet™ oder CC-Link.

«5 Bei Auswahl der Controller-/Endstufenausfiihrung ,Ohne Controller/Endstufe” Waéhlen Sie ,—,“,1,“,3,“ oder ,5" fir Paralleleingang.
kann das I/0-Kabel nicht ausgewahlt werden.
4 . N
Antrieb und Controller/Endstufe werden als
A Achtung Paket verkauft.
[CE-konforme Produkte] Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller/
(@ Die Erfiillung der EMV-Richtlinie wurde gepriift, indem der elektrische Endstufen und Antriebs korrekt ist.
Antrieb der Serie LER mit dem Controller der Serie LEC kombiniert
wurde. <Priifen Sie vor Verwendung die folgenden Punkte.>
Die EMV ist von der Konfiguration der Schalttafel des Kunden und von (@ Uberprifen Sie die Modellnummer auf dem i
der Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate und Verdrahtung Typenschild des Antriebes. —
abhangig. Aus diesem Grund kann die Erfilllung der EMV-Richtlinie Diese Nummer muss mit der des Controllers
nicht fir SMC-Komponenten zertifi ziert werden, die unter realen Ubereinstimmen.
Betriebsbedingungen in Kundensystemen integriert sind. Daher muss @ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-I/O-Konfiguration
der Kunde die Erfiillung der EMVRichtlinie fur das Gesamtsystem korrektist (NPN oder PNP). . .---e-mm7”
bestehend aus allen Maschinen und Anlagen Uberprifen.
[UL-konforme Produkte] =
In Féllen, in denen UL-Konformitét gefordert wird, sind elektrische -
Antriebe und Controller mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 &
UL1310 zu verwenden. \_ )

* Siehe Betriebsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte. Diese
kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.
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Serie LEHF

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

Kompatible Controller/Endstufen

Schrittdateneingang | Impulseingang-
Ausfiihrung
Ausfiihrung
. JXC51
Serie JXC61 LECPA
Merkmale Parallel-/O Betrieb durch Impulssig-
nale
Kompatibler Motor Schrittmotor
Max. Anzahl der
Schrittdaten 64 Punkte -
Versorgungsspannung 24 VDC
EtherCAT® EtherCAT® it | EtherNetIP™ | EtterNetfP™ mit | PROFINET PROFINET mitST0 | DeviceNet™ | 10-Link 10-Link mitsT0 | CC-Link
ST0 Sicherheits-Teil- STO Sicherheits-Teil- Sicherheits-Teilfunk- Sicherheits-Teifunk- | Direktein-
funktion funktion fion tion gangstyp
] ) ) )
)
Ausfiihrung I
i
’/" / ,‘ /"‘ _/‘ ,‘ /’d
Serie JXCE1 JXCEF JXCI1 JXC9F JXCP1 JXCPF JXCD1 JXCL1 JXCLF JXCM1
EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET . . [0-Link Direeingang mt .
® ™ ™ _ _
Merkmale | =PAT" | pgapaynisty | NN | pgapaynistg | PROTNET | pgyrigrg | DONCENet™ GO |V grpgpgpgy | CCU
9819 | Sitateis Teuniin 9819 | Serates e 9819 | SchateisTolrdon gang 9809 | Teition gang
Kompatibler Schrittmotor
Motor
Max. Anzahl der
Schrittdaten 64 Punkte
Versorgungs- 24 VDC
spannung

32-1
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Serie LEHF

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

Montageanweisung

Technische Daten

Spindelsteigung [mm]

Modell LEHF10 | LEHF20 | LEHF32 | LEHF40
Offnungs-/Schlies- | Standard 16 24 32 40
hub (beidseitig) | Langhub 32 48 64 80

40/15 50/15 70/16 70/16

(2.667) | (3.333) | (4.375) | (4.375)

Haltekraft [N] Anm. 1) Anm. 3)

3bis7 | 11 bis 28 |48 bis 120|72 bis 180

Offnungs- und SchlieBgeschwindigkeit/
Schubgeschwindigkeit [mm/s] Anm. 2) Anm. 3)

5 bis 80/5 bis 20 5 bis 100/5 bis 30

Leistung A 9

@ | Antriebsmethode Gleitspindel + Riemen
‘E’ Ausfiihrung mit Fingerfitihrung Linearflhrung (nicht rotierende Ausfiihrung)
; Wiederholgenauigkeit der Langenbestimmung [mm] Am-4 +0,05
g Fingerspiel pro Seite [mm] Anm- 5) max. 0,5
o Positionierwiederholgenauigkeit [mm] Anm. 6) +0,05
& | Positionierwiederholgenauigkeit Seite [mm] +0,1
% Hysterese pro Seite [mm] Anm-7) max. 0,3
2 | StoB-/Vibrationsbestindigkeit [m/s2] Am. 8) 150/30
Max. Betriebsfrequenz [C.P.M] 60
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Schutzart 1P20
. Standard 340 610 1625 1980
Gewicht [g]
Langhub 370 750 1970 2500
£ | MotorgréBe 020 028 042
% Motorausfiihrung Schrittmotor (Servo/24 VDC)
E Encoder inkrementale
& | Nennspannung [V] 24 VDC =10 %
=

max. 19 ‘ max. 51 ‘ max. 57 ‘ max. 61

A

=1
3

. 1) Die Haltekraft muss das 10 bis 20-fache des zu transportierenden Werkstiicks betragen. Die Stellkraft muss beim Loslassen des Werkstiicks auf

150 % eingestellt sein. Die Haltekraftgenauigkeit muss 30 % vom Endwert bei LEHF10, 25 % vom Endwert bei LEHF20 und +20 % vom
Endwert bei LEHF32/40 sein. Bei einem Greifvorgang mit schwerem Anbauteil und hoher Schubgeschwindigkeit kdnnen ggf. die
Produktspezifikationen nicht erreicht werden. Reduzieren Sie in diesem Fall das Gewicht und die Schubgeschwindigkeit.

Anm. 2) Die Schubgeschwindigkeit sollte wahrend des Schubvorgangs (Greifvorgangs) innerhalb des Bereichs eingestellt sein. Andernfalls kann es
2u Fehlfunktionen kommen. Die Offnungs-/SchlieBgeschwindigkeit und die Schubgeschwindigkeit gelten fiir beide Finger. Fir die
Geschwindigkeit fiir nur einen der Finger muss dieser Wert halbiert werden.

Anm. 3) Geschwindigkeit und Kraft kénnen je nach Kabellénge, Last und Anbaubedingungen variieren.

Wenn die Kabelldnge 5 m tiberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab. (Bei 15 m: Verringerung um bis zu 20 %)
Anm. 4) Die Wiederholgenauigkeit der L&ngenbestimmung bezeichnet die Abweichung (Wert auf dem Controller- Bildschirm/Teaching Box), wenn

das Werkstick wiederholt in derselben Position gehalten wird.

Anm. 5) Wahrend des Schubvorgangs (Greifvorgangs) kommt es nicht zu einer Beeinflussung durch Spiel. Sorgen Sie beim Offnen fiir einen

l&ngeren Hub fiir das Spiel.

Anm. 6) Die Positionierwiederholgenauigkeit bezeichnet die Abweichung der Griffposition (Werkstiickposition), wenn der Greifvorgang wiederholt mit
dem gleichen Ablauf und fiir das gleiche Werkstick durchgefihrt wird.

Anm. 7) Richtwert zur Korrektur eines wahrend des Positionierens entstandenen Fehlers im Umkehrbetrieb.

Anm. 8) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Greifers in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte

mit dem Greifer in Startphase.)

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur
Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Greifer in Startphase.)
Anm. 9) Gibt die maximale Leistung wahrend des Betriebs an (einschlieBlich des Reglers). Dieser Wert kann fiir

dieAuswahl des Netzteils verwendet werden.

a) Bei Verwendung des
Gewindes am Gehause

Einbaulage

Positionierstift

==

00 (308
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b) Bei Verwendung der Gewinde
an der Montageplatte

Positionierstift

Einbaulage

= et
=

c) Bei Verwendung der Gewinde
auf der Riickseite des Gehauses

Positionierstift

Einbaulage




Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie LE H F

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

Konstruktion
Serie LEHF
R L _:)
T A
@ ’:
C ﬂfﬁ/%/‘
- / -
————T1 BLL _
0 =
7/
|
7 5
Pos. Beschreibung Material Anm.
Gehéuse Aluminiumlegierung Eloxiert
Abdeckung A Aluminiumlegierung Eloxiert
Abdeckung B Aluminiumlegierung Eloxiert
Spindel Rostfreier Stahl Warmebehandlung + Spezialbehandlung
Mitnehmer Rostfreier Stahl

Spindelmutter

Rostfreier Stahl

Warmebehandlung + Spezialbehandlung

Spindelmutter

Rostfreier Stahl

Warmebehandlung + Spezialbehandlung

Festanschlag

Rostfreier Stahl

Motorflanschplatte

Kohlenstoffstahl

Riemenscheibe A

Aluminiumlegierung

Riemenscheibe B

Aluminiumlegierung

Lagersitz

Aluminiumlegierung

Abdichtung, Kabel

NBR

Lager

Zahnriemen

Bund

Greiferfinger

5|3a|a|2|3[R|2|2|0|e|~|o|n|s|w/ v~

Schrittmotor

O
2
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Serie LEHF

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

Abmessungen
LEHF10K2-16: Standard 038 08
0,8 14 14 0,8
4 xM2,5x0,45 x 3 ~
SRESE==s
(s}
0,025 7, 3
2x@2H9 (%) 44 =
Tiefe 2 H*; sl
o)
11
~ 290 Anm. 2) ~ 230 Anm. 2)
Bezugsebene fiir Montage o7 (Kabeleingangsrichtung: (Kabeleingangstichtung:
Standard) 40 _ Eingang auf der linken Seite)
65 25
© g ﬂ
0 Q| |
N[ 2wl x
< | O ol ~ o ,
i AR OE_S\_'-—i vy
N = ST
[ J — =
Handhilfsbetatigung ); N
(beidseitig) |17 . vl o
8 a
E ) @ 3H9 (‘3%
23 Tiefe 3
o= Geschlossen: 073"
Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich Geoffnet: 16 +1 (Finger-Betriebsbereich: 0 bis 17) Anm. 1)
bewegen kénnen, wenn sie zurlick zur 2xM5x0,8x10 (38,2)| 36,4
Ausgangsposition kehren. Stellen Sie sicher, 2x 04,2 durchgehend 1,7 74,6 1,7

dass das am Greifer angebrachte Werkstiick
nicht die Werkstlcke und Anlagen im Umfeld des
Greifers behindert.

Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel 4xM4x0,7x7

nicht wiederholt gebogen wird. N
===

30

3H9 (+(0J,025)

Tiefe 3

LEHF10K2-32: Langhub

0,8
e

8xM25x045x3 0,8_18 0,8 |18 0,8

o
(o] - Y
[sV]
k
w0
2 x @ 2H9 (-59%) 8|55 |8 S
Tiefe 2 0
o)
~ 280 Anm. 2) ~ 230 Anm. 2)
(Kabeleingangsrichtung: (Kabeleingangsrichtung:
Standard) 40 Eingang auf der linken Seite)
65 25
) |4
Ql I~
x
N I
of 1. i
SR =
Bezugsebene fiir Montage 27 N
4 T 7% [rsY
g H 3
. o
= 9] vl 0 oL @ 3H9 (*59%5)
| S8 Y s = Tiefe 3
1 Geschlossen: 075"
) 2xM5x08x10 Geoffnet: 32 +1 (Finger-Betriebsbereich: 0 bis 33) Anm- 1)
Handhilfsbetatigung 17 2x 0 4.2 durchgehend | ;5 %5 o
(beidseitig) 17 83.4 17
Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich
bewegen kdnnen, wenn sie zurlick zur 30
Ausgangsposition kehren. Stellen Sie sicher, dass 3H9 (5959
das am Greifer angebrachte Werksttick nicht die 4xM4x0,7x7 Tiefe 3
Werkstlicke und Anlagen im Umfeld des Greifers
behindert. Ej;:‘:l
Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel I

@ 3H9 (%)
Tiefe 3

nicht wiederholt gebogen wird.

35 sMC
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Abmessungen

Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie LEHF

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

LEHF20K2-24: Standard

1..21 1
8XxM3x0,5x4 121 1
| w
o d
N
0,025 0
2.x®2,5H9 (077) 45 45 %
Tiefe 2,5 o
12 12 -
~ 270 Anm. 2) ~ 230 Am. 2)
(Kabeleingangsrichtung: (Kabeleingangsrichtung:
Standard) 50 Eingang auf der linken Seite)
Bezugsebene fir Montage 35 65 w | |5
S 30
T SRERESE T
Q-
0'3. © 2xM6x1x12
| | | @ 2 x @ 5,2 durchgehend
N N[ o © ©
! g A ~
Chs 4O Y %o o [}
. . o
Handhllfsbet.atlgy.ng 2s 0030
(beidseitig) |20 < - @ 4H9 (7°°°)
Geschlossen: 03 Tiefe 3
(Finger-Betriebsbereich: 0 bis 25) Anm- 1) Gedffnet: 24 +1
o - (35,8)|_ 45,7
Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger
. . . . 2 81,5 2
sich bewegen kénnen, wenn sie zuriick
zur Ausgangsposition kehren. Stellen
Sie sicher, dass das am Greifer 40 0.030
angebrachte Werkstiick nicht die 4xM5x08x8 i
Werkstiicke und Anlagen im Umfeld . Tiefe 3

des Greifers behindert.

Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass
das Kabel nicht wiederholt gebogen
wird.

LEHF20K2-48: Langhub

[Te)

—— ——= g

D 4H9 1590 )
Tiefe 3

8xM3x0,5x4 1 ©
o 9 I : 1
& == =
T
2x025H9 (3%) 18(/4,5 4,5//18 g
Tiefe 2,5 = o &
~ 240 Anm. 2) =230 Anm. 2)
(Kabeleingangsrichtung: (Kabeleingangsrichtung:
Standard) ‘ 50 Eingang auf der linken Seige)
Bezugsebene fiir Montage 35 65 w | 5 |
Q
x 30
N 1
; SESSES
2l ol w 2xM6x1x12
NINEdES 2x@52bis  _ STEC
' @
. < go N~
' v Fo|on (2]
o |2 K
Handhilfsbetatigung I |2 O 4H9 (+o,oao)
(beidseitig) |20 S “01 e
Geschlossen: 0"y Tiefe 3
(Finger-Betriebsbereich: 0 bis 49) A 1) Geoffnet: 48 =1
(53,8) 62,2
2 116 2
Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger
sich bewegen kénnen, wenn sie zurtick 40 10,030
zur Ausgangsposition kehren. Stellen 4H9 (0™)
Sie sicher, dass das am Greifer 4xM5x0,8x8 Tiefe 3
angebrachte Werkstlick nicht die
Werkstlcke und Anlagen im Umfeld [ N
des Greifers behindert. L 2

Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das
Kabel nicht wiederholt gebogen wird.

N
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Serie LEHF

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

Abmessungen

LEHF32K2-32: Standard BxMdx07x4 12, 29 12
1,2 29 1.2
!
O 72} . iraw | Ot
I e 110 5t
T w0
o
2 x @ 3H9 (9°%) 18||_5,5 ]
n
Tiefe 3 55 [[18 )
~ 240 Anm. 2) T =220 Anm. 2)
(Kabeleingangsrichtung: (Kabeleingangsrichtung:
Standard) 75 Eingang auf der linken Seite)
Montage 51 5 © |
Bezugsebene Q=S 50
x
- N | _
® | o S =
o 2xM8x1,25x16 )
- D —— ()
L Q o = 2 x & 6,4 durchgehend ~
H B g\ \ %
—1 =
Handhllfsbe.tanglu.ng 2 % @ 5H9 (pg,oao)
(beidseitig) 27 o1 ©0IF Tiefe 4
(Finger- Geschlossen: 0 *g’
Betriebsbereich: 0 bis 33) A1) Geoffnet: 32 +1
(49,5) | 65,5
2,6 115 2,6
60 5Hg (*99%0)
Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen 4xM6x1x10 Tiefe 4
kénnen, wenn sie zuriick zur Ausgangsposition kehren. ) ©
Stellen Sie sicher, dass das am Greifer angebrachte ~ 2
Werkstuick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld s —— EI
des Greifers behindert. e d
Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel nicht @ 5H9 (*3%%°)
wiederholt gebogen wird. Tiete 4
LEHF32K2-64: Langhub 128712 12 _37_ 12
8xM4x0,7x4
o I 3 T 15 > == T yu | O#
N  — — N
2 x @ 3H9 (0% h i g
Tiefe 3 26 (|55 55 _||26 Lﬁ
o
~ 190 Anm. 2) - ~ 220 Anm. 2)
Bezugsebene fiir Montage (Kabeleingangsrichtung: (Kabeleingangsrichtung:
Standard) 75 Eingang auf der linken Seite)
51 65 e} 6 I}
Q 50
x
® ] o o f
B :
© 2xM8x1,25x 16 ]
=) [}
8 ol 2 x @ 6,4 durchgehend )
- = ™
" o & ]
Handhilfsbetatigung — Sol o N
(beidseitig) ole Geschlossen| @ 5HO (5°%0)
27 Il 03" | Tiefe 4
o= Gedffnet: ) . ’ .
64 -1 (Finger-Betriebsbereich: 0 bis 65) Anm- 1)
(72,5) 84
2,6 156,5 2,6
60
Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen 5H9 ("5
N . . o 4xM6x1x10 -
koénnen, wenn sie zuriick zur Ausgangsposition kehren. Tiefe 4 ©
Stellen Sie sicher, dass das am Greifer angebrachte R A
Werkstiick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld [ e S, I T\.I
des Greifers behindert. 2 . é o

Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel nicht
wiederholt gebogen wird.

37
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Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie LEHF

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

Abmessungen
LEHF40K2-40: Standard 12 35 12
8xM4x0,7x4 1.2 36 1.2
Jo—e
(=] - Ix Vas 4 <
S ——f S+ )
[ ___!‘I== [
2 x @ 3H9 (*5°%) 8|
Tietes 20/|.8 8|20 q
©
~ 240 Anm. 2) =210 Anm. 2)
Bezugsebene fiir Montage (Kabeleingangstichtung: l(Kabeleingang'srichtungv:
Standard) 85 Eingang auf der linken Seite)
w0
65 3 1_6 6o
N |
OE -
o i
2xM8x1,25x 16 Eg
S 2 x @ 6,4 durchgehend =~
g A 0
S Yo}
Ll I\
. et - ()
Handhllfsbet_atlgy.ng % @ Gestosser [\ @ 5HO (+8,030)
(beidseitig) 6| 01 e
¢ Tiefe 4
Gedfet” ) . . .
40 +1 |(Finger-Betriebsbereich: 0 bis 41) Anm- 1)
(60) 69,5
2,6 129,5 2,6
- - . 70
Anm. 1) B?relch, |nnerha_|b des"sen die Finger sich bp_wegen 4xM6x1x10 5H9 (3°%)
kénnen, wenn sie zurlick zur Ausgangsposition kehren. -
Stellen Sie sicher, dass das am Greifer angebrachte Tiefe 4
Werkstiick nicht die Werkstiicke und Anlagen im <5 —
Umfeld des Greifers behindert. ED:: gI
Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel nicht 5

©
o

wiederholt gebogen wird. O 5H9 (20%)

Tiefe 4

LEHF40K2-80: Langhub

1,2 46 12 1.2 46 1,2

8xM4x0,7x4
I : 1
[o] - Y 2 Yo} <
SERRE== F & . 3
: wn
2x@3HO® )/ | 30| 8 8_|s0| <
Tiefe 3 ©
~ 180 Anm. 2) ~ 210 Anm. 2)
Bezugsebene fiir Montage (Kabeleingangsrichtung: (Kabeleingangsichtung:
Standard) 85 Eingang auf der linken Seite)
51 e
65 Q 6
< 60
. ~ —
y ol 1- :
N}: * S &4
™ 2xM8x1,25x 16 ?g
R B « 3 2 x @ 6,4 durchgehend ~
el g - 2
] Ly I
Handhilfsbetatigung oL
I|.2 A 0,030
(beidseitig) 32 e I= Gesheseen' I\ 5HO (™)
Gedfne? Tiefe4 ) )
80 +1 (Finger-Betriebsbereich: 0 bis 81) Anm- 1)
(90) 99,5
2,6 189,5 2,6
Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich
bewegen kénnen, wenn sie zuriick zur 70 5Hg (*90%)
A nen, zur 4xM6x1x10 Co
usgangsposition kehren. Stellen Sie sicher, Tiefe 4
dass das am Greifer angebrachte Werkstiick ©
nicht die Werkstlicke und Anlagen im Umfeld des o
Greifers behindert. I e=—— - o
Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel d ©
nicht wiederholt gebogen wird. @ 5H9 (*3%%°)
Tiefe 4

SMC 38
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Elektrischer 3-Finger-Greifer

Serie LEHS
Modellauswahl

Auswahlverfahren

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

m Ermittlung der Haltekraft.

Ermitteln Sie die
Bedingungen.

Beispiel

—)

Berechnen Sie die

erforderliche Haltekraft. dem

Richtlinien zur Auswahl des Greifers unter

Werkstiickgewicht: 0,1 kg ’ Beriicksichtigung des Gewichts des Werkstiicks

Schubkraft: 70 %

Hebelarmlange L = 30 mm

Schubgeschwindigkeit: 30 mm/s

@ Obwohl die Bedingungen je nach Form des Werkstlcks
und dem Reibungskoeffizienten zwischen Finger und
Werkstlick variieren, sollte ein Modell ausgewahlt
werden, das eine Haltekraft besitzt, die das 7- bis
13-fache des A"™) Gewichts des Werkstiicks betragt.

Anm.) Fir weitere Einzelheiten, siehe Berechnung der

erforderlichen Haltekraft.

® Wenn groBe Beschleunigungen oder StoBkréafte
wahrend des Werkstlcktransports erwartet werden,
mussen VorsichtsmaBnahmen getroffen werden.
Beispiel: Die Haltekraft soll mindestens das 13-fache
des Gewichts des Werkstlicks betragen.
Erforderliche Haltekraft
=0,1kgx 13 x9,8 m/s?2=min. 12,7 N

Wahlen Sie ein Modell aus

il

- Wahlen Sie die
Haltekraft-Diagramm. Schubgeschwindigkeit.

LEHS20
25 I I
P— Schubkraft 100 %
20
Z
p —— 0%
<
3 10
= — 40 %
I 5 e r—
0
0 20 30 40 60 80 100
Hebelarm L [mm]

Bei Wahl der Ausfiihrung LEHS20.

® Die Haltekraft 14 N wird durch den Schnittpunkt der
Distanz zum Hebelarm L = 30 mm bei einer
Schubkraft von 70 % erreicht.

@® Die Haltekraft betragt das 14-fache des Gewichts
des Werkstlcks und erfiillt somit die Bedingung,
dass der Wert mindestens das 13-fache erflillen soll.

LEHS20
110
100

Schubkraft und Schwellenwert-Bereich

Berechnung der Haltekraft

Halten eines Werkstiicks wie in der Abbildung
links, mit folgenden Werten:

F: Haltekraft [N]

u: Reibungskoeffizient zwischen den

Anbauteilen und dem Werkstiick
m: Werkstiickgewicht [kg]
g: Gravitationskonstante (= 9,8 m/s?)
mg: Werkstiickgewicht [N]

sind die Bedingungen, unter denen das
Werkstiick nicht fallt,

3xuF>mg
T—Anzahl Greiferfinger
m
und somit F > 9
3xu

Da “a” als Sicherheitsfaktor definiert ist,
ergibt sich fiir “F” folgende Formel:
mg

F= ——xa
Ixpu

“Die Haltekraft soll mindestens das 7 bis 13-fache des Werkstiickgewichts betragen”

« Die von SMC empfohlene Angabe “7 bist 13-fache des Werkstlickgewichts” wird mit einem Sicherheitsf-
aktor “a” = 4 berechnet, der StoBlasten wéhrend des normalen Betriebs usw. berticksichtigt.

Beip =0,2 Beip =0,1
L =—"M9 4=
F= 3)(0,2x4_6,7xmg F= 3x01 x4=13,3 xmg

A

A

[7-fache de Werkstﬁckgewichts] [1 3-fache des Werkstﬂckgewichts}

90
80
70
60
50
40
30

Schubkraft/Schwellenwert [%]

0 10 20 30 40 50
Schubgeschwindigkeit [mm/s]

60

@ Die gewlinschte Schubgeschwindigkeit wird erreicht,
wenn sich 70 % der Schubkraft mit 30 mm/s
Schubgeschwindigkeit kreuzen.

Anm.) Bestatigen Sie den Schubgeschwindigkeitsbereich
anhand der bestimmten Schubkraft [%)].

<Hinweis>  Reibungskoeffizient u (abhéngig von
Betriebsumgebung, Kontaktdruck usw.)
Reibungskoeffizientw | Anbauteil — Werkstiickmaterial (Richtlinie)
0,1 Metall (Oberflachenrauhigkeit max. Rz3,2)
0,2 Metall
min. 0,2 Gummi, Kunststoff usw.

Anm.)* Auch wenn der Reibungskoeffizient mehr als u = 0,2
betragt, empfiehlt SMC aus Sicherheitsgriinden, die
Greifer so zu wéhlen, dass die Haltekraft mindestens
das 7 bis 13-fache des Werkstlickgewichts betragt.
* Wenn groB3e Beschleunigungen oder StoBkréfte
wahrend des WerkstUlcktransports erwartet werden,
mussen VorsichtsmaBnahmen getroffen werden.

O

SvVC
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Serie LEHS

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

Modellauswahl

m Ermittlung der Haltekraft: Serie LEHS

o Anzeige der Haltekraft
Die in den Diagrammen auf S. 42 angegebene Haltekraft ,F*
bezeichnet die Kraft eines Fingers, wenn drei Finger und die
Anbauteile vollen Kontakt mit dem Werkstiick haben, wie in der
Abbildung unten dargestellt.

AuBengreifend

@ Stellen Sie sicher, dass sich der Hebelarm des Werkstucks ,L“
innerhalb des unten dargestellten Bereichs befindet.

Inneng

reifend

Anbauteil © ﬁ Finger
nbautei
qiﬁ

Werksttick L: Hebelarm

==y

1
] ‘

ﬁ

ﬁ Finger

Anbauteil

5%

I

Werkstick 1

T
-l

L: Hebelarm

F F

F: Haltekraft

41
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Modellauswahi Serie LEHS

m Ermittlung der Haltekraft: Serie LEHS

* Die Schubkraft gehort zu den Werten der Schrittdaten, * Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten,
Standard die in den Controller eingegeben werden. Kompakt diein den Controller eingegeben werden.
LEHS10 LEHS10L
8 Haltekraftgenauigkeit: +30 % vom Endwert 5 Haltekraftgenauigkeit: +30 % vom Endwert
4
> 6 — SN — = Schubkraf‘t 100 %
= chubkra b = —
; \\ ; 3 ;0 o
g 4 f g 190 7%
ﬁ \\\ 70 % f} 2 %
5 I 3 40 %
T o 40 % T ’
0 0
0 10 20 30 40 50 60 70 0 20 40 60 80
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHS20 LEHS20L
o5 Haltekraftgenauigkeit: +25 % vom Endwert 20 Haltekraftgenauigkeit: +25 % vom Endwert
I I
P— Schubkraft 100 % Schubkraft 100 %
=z =z 15
s BT 70 % pu ONE
“@ \\‘ o ‘§ 10
3 10 3 0
: 40 % s 40 %
5 5
0 0
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHS32
100 Halt?kraftgen?uigkeit: +20 % vom Endwert Wahl der SChUngSChWihdingit
\&wﬂ L @ Stellen Sie die [Schubkraft] und den [Schwellenwert] auf einen
= 80 Wert innerhalb des unten angezeigten Grenzbereichs ein.
L 60 70 % Grundausfiihrung
g —~ 10 Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
o 40 o & 100
= 40 % =
T s 90
20 S 80
2 70
0 S 60
0 20 40 60 80 100 120 2 5
©
Hebelarm L [mm] £ 40
2 30
LEHS40 S o0 10 20 30 40 50 60
160 Haltekraftgenauigkeit: £20 % vom Endwert Schubgeschwindigkeit [mm/s]
Schubkraft 100 % Kompakt
chubkra o
= 120 —— ‘ - 110 Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
= 3%, 100
p 70 % g 9
S 80 ‘ S 80
~ 2 |
[0) o 70
= 40 % 2
ks 5 60
40 €D
s 50
= 40
0 2 30
0 20 40 60 80 100 120 140 (%2} 0 10 20 30 40 50 60
Hebelarm L [mm] Schubgeschwindigkeit [mm/s]
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Schrittmotor (Servo/24 VDC)

Elektrischer
3-Finger-Greifer C€ 28

s Fir Details, Siehe Seite 54.
Serie LEHS LEns10, 20, 32, 40

Bestellschliissel

...........................................

Serie JXCL]

[CD17T

K3- i
Ll EBE

...........................................

=
I

»n

—h

LEHS|10

0 GréBe 9 Ausfilihrung 9 Spindelsteigung
10 — Standard l K [ Standard
20 L*1 Kompakt
32
40
a 3-Finger-Ausfiihrung 9 Hub [mm] 6 Kabeleingangsrichtung
Hub/Durchmesser GroBe Standard Bezugsebene
4 10 (Eingang auf der linken Seite) fu;Montage
6 20
8 32
12 40 - :
il @
@ Antriebskabel-Ausfiihrung/linge*? Steckerabdeckung
Standardkabel [m] Robotikkabel [m]
— Ohne Kabe! R1 1,5 RA 10%2 Eingang auf der vorderen Seite
S1 15 R3 3 RB 15%2 Bezugsebene fir Montage
S3 | 3 R5 | 5 RC | 20%2 —
S5 5 R8 8*2
F 1@
Steckerabdeckun

Eingang auf der  gezugsebene fiir Montage
rechten Seite Steckerabdeckung
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9 Controller

— ohne Controller
cd Mit Controller

sesssccccssssscccsssssscccssssssnnsssss,

%esccscscccsccccscccccccc o D I ? I

sesese
ceee,

.e

fesescscns

Elektrischer 3-Finger Type Serie LE H S

Kommunikationsstecker I/0-Kabel*®

) - ) Symbol Ausflihrung Verwendbare Schnittstelle
Schnittstelle (KommunlkailonsproiokolVElngangIAusggng) — Ohne Stecker / Kabel —
A, Sondﬁ?g zd Montage S Gerader Kommunikationsstecker DeviceNet™
Sl Ausfihrung o oL 7 Schraubmc')ntage T | Kommunikationsstecker, T-Verzweigung| ~ CC-Link Ver1.10
Teifunkiion 8x8 DIN-Schiene 1 VO-Kabel (1.5 m) — .
5 |Paralleleingang (NPN)| @ - . aralleleingang
6 Paralleleingang ((PNP; ° Anzahl der Achsen, Sonderspezifikation |5 V/O-Kabel (3 m) Paralleleingang (PNP)
E EtherCAT o o Symbol| Anzahl der Achsen | Spezifikation S I/O-Kabel (5 m)
9 | EtherNet/IP™ ) o 1 Einfache Achse Standard
P | PROFINET | @ L F | EinfacheAchse |t STO Sicherheits-
D | DeviceNet® o Teilfunktion
L 10-Link [ ) [ ]
M CC-Link [ ]

Serie LEC[ | -

s ssssecsssssccsssssccsssssnnns,

.......F.........Euu.uiu. .

@ Controller-/Endstufen-Ausfiihrung*
— Ohne Controller/Endstufe

essescsese,

sesscsces

@ vO-Kabellange*®
Kommunikationsstecker —

N\

@ Montage Controller/Endstufe

Schraubmontage

AN LECPA:5 NPN
AP | (Impulseingang-Ausfihrung) | PNP

Ohne Kabel (ohne D
Kommunikationsstecker)

DIN-Schienenmontage*8

1,5m

3 m*7

5 m*7

*1 GroBe: Nur 10, 20
x2 Fertigung auf Bestellung (nur Robotikkabel)

+*3 Das Standardkabel sollte nur bei feststehenden Teilen verwendet werden.

Wahlen Sie fir bewegliche Anwendungen das Robotikkabel.

x4 Einzelheiten zu Controllern/Endstufen und kompatiblen Motoren finden Sie

im Abschnitt ,Kompatible Controller/Endstufen” auf der néchsten Seite.

*5 FUr Impulssignale mit offenem Kollektor den Strombegrenzungswiderstand

(LEC-PA-R-0))

*6 Bei Auswahl der Controller-/Endstufenausfiihrung ,Ohne Controller/Endstufe”

kann das I/0-Kabel nicht ausgewahlt werden.

(" Antrieb und Controller/Endstufe werden als )

A Achtung Paket verkauft.
[CE-konforme Produkte] Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller/
(@ Die Erfiillung der EMV-Richtlinie wurde gepriift, indem der elektrische Endstufen und Antriebs korrekt ist.

Antrieb der Serie LER mit dem Controller der Serie LEC kombiniert

wurde. <Priifen Sie vor Verwendung die folgenden Punkte.>

Die EMV ist von der Konfiguration der Schalttafel des Kunden und von @ Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem \

der Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate und Verdrahtung Typenschild des Antriebes.

abhangig. Aus diesem Grund kann die Erfilllung der EMV-Richtlinie Diese Nummer muss mit der des Controllers

nicht fir SMC-Komponenten zertifi ziert werden, die unter realen Ubereinstimmen.

Betriebsbedingungen in Kundensystemen integriert sind. Daher muss @ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-I/O-Konfiguration

der Kunde die Erfillung der EMVRichtlinie fir das Gesamtsystem korrekt ist (NPN oder PNP).______..---------=""""""""

bestehend aus allen Maschinen und Anlagen Uberprifen. i
[UL-konforme Produkte]
In Féllen, in denen UL-Konformitét gefordert wird, sind elektrische
Antriebe und Controller mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 4
UL1310 zu verwenden. \_ ’ )

«7 Bei der Auswahl von ,Impulseingangs-Ausfihrung® fir die Controller-/
Endstufenausfihrung kann der Impulseingang nur mit Differenzial
verwendet werden. Nur 1,5 m Kabel ist mit offenem Kollektor verwendbar

«8 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte separat bestellen.

*9 Wahlen Sie ,—* fiir alle Modelle auBer DeviceNet™, CC-Link oder
Paralleleingang.

Wabhlen Sie ,—“,S,“ oder ,T“ flir DeviceNet™ oder CC-Link.
Waéhlen Sie ,—,“,1,“,3,“ oder ,5" fir Paralleleingang.

* Siehe Betriebsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte. Diese
kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.
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Serie LEHS

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

Kompatible Controller/Endstufen

Schrittdateneingang | Impulseingang-
Ausfiihrung
Ausfiihrung
. JXC51
Serie JXC61 LECPA
Merkmale Parallel-/O Betrieb durch Impulssig-
nale
Kompatibler Motor Schrittmotor
Max. Anzahl der
Schrittdaten 64 Punkte -
Versorgungsspannung 24 VDC
EtherCAT® EtherCAT® it | EtherNetIP™ | EtterNetfP™ mit | PROFINET PROFINET mitST0 | DeviceNet™ | 10-Link 10-Link mitsT0 | CC-Link
ST0 Sicherheits-Teil- STO Sicherheits-Teil- Sicherheits-Teilfunk- Sicherheits-Teifunk- | Direktein-
funktion funktion fion tion gangstyp
] ) ) )
)
Ausfiihrung I
i
’/" / ,‘ /"‘ _/‘ ,‘ /’d
Serie JXCE1 JXCEF JXCI1 JXC9F JXCP1 JXCPF JXCD1 JXCL1 JXCLF JXCM1
EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET . . [0-Link Direeingang mt .
® ™ ™ _ _
Merkmale | =PAT" | pgapaynisty | NN | pgapaynistg | PROTNET | pgyrigrg | DONCENet™ GO |V grpgpgpgy | CCU
9819 | Sitateis Teuniin 9819 | Serates e 9819 | SchateisTolrdon gang 9809 | Teition gang
Kompatibler Schrittmotor
Motor
Max. Anzahl der
Schrittdaten 64 Punkte
Versorgungs- 24 VDC
spannung

44-1




44-2

\)



Serie LEHS

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

Technische Daten

Modell LEHS10 LEHS20 LEHS32 LEHS40
Offnungs-/SchlieBhub (Durchmesser) 4 6 8 12
Sindolssigung Inm) | 5575 | 2ses | assie | e
Haltekraft Standard| 2,2 bis 5,5 9 bis 22 36 bis 90 52 bis 130
[N] Anm- D Anm-3) | Kompakt | 1,4 bis 3,5 7 bis 17 - -
Offnungs- und SchlieBgeschwindigkeit/ 5 bis 70/ 5 bis 80/ 5 bis 100/ 5 bis 120/

2 Schubgeschwindigkeit [mm/s] Anm. 2)Anm.3) 5 bis 50 5 bis 50 5 bis 50 5 bis 50
ZE- Antriebsmethode Gleitspindel + Prismenfiihrung
i Wiederholgenauigheit der Langenbestimmung [mm] a4 =0,05
2 | Fingerspiel pro Radius [mm] A" 5 max. 0,25
% Positionierwiederholgenauigkeit [mm] An™- ©) =0,02
'?3 Positionierwiederholgenauigkeit pro Radius [mm] +=0,05
€| Hysterese pro Radius [mm] Nete?) max. 0,25
§ StoB-/Vibrationsbestindigkeit [m/s?] Anm. & 150/30
max. Betriebsfrequenz [C.P.M] 60
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Schutzart P40
. Standard 185 410 975 1265
Gewicht [g]
Kompakt 150 345 — -
_§ MotorgréBe 020 28 042
‘s | Motorausfiihrung Schrittmotor (Servo/24 VDC)
% Encoder inkrementale
% Nennspannung [V] 24 VDC 10 %
-J‘:é . Standard max. 19 max. 51 max. 57 max. 61
S| Leistung ™ N ompakt| max 14 max. 42 - -

>
=

m. 1) Die Haltekraft muss das 7 bis 13-fache des zu transportierenden Werkstiicks betragen. Die Stellkraft muss beim Lo-

slassen des Werkstlcks auf 150 % eingestellt sein. Die Haltekraftgenauigkeit muss +30 % vom Endwert bei LEHS10,
+25 % vom Endwert bei LEHS20 und +20 % vom Endwert bei LEHS32/40 sein. Bei einem Greifvorgang mit schwerem
Anbauteil und hoher Schubgeschwindigkeit kénnen ggf. die Produktspezifikationen nicht erreicht werden. Reduzieren Sie
in diesem Fall das Gewicht und die Schubgeschwindigkeit.

Anm. 2) Die Schubgeschwindigkeit sollte wéhrend des Schubvorgangs (Greifvorgangs) innerhalb des Bereichs eingestellt sein.
Andernfalls kann es zu Fehlfunktionen kommen. Die Offnungs-/SchlieBgeschwindigkeit und die Schubgeschwindigkeit
gelten fiir beide Finger. Fir die Geschwindigkeit fiir nur einen der Finger muss dieser Wert halbiert werden.

Anm. 3) Geschwindigkeit und Schubkraft kénnen je nach Kabellange, Last und Montagebedingungen usw. variieren. Wenn die
Kabelldnge 5 m liberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab. (Bei 15 m: Verringerung um bis zu 20 %)

Anm. 4) Die Positionierwiederholgenauigkeit bezeichnet die Abweichung der Griffposition (Werkstlckposition), wenn der
Greifvorgang wiederholt mit dem gleichen Ablauf und fiir das gleiche Werkstuick durchgefiihrt wird.

Anm. 5) Die Wiederholgenauigkeit der L&ngenbestimmung bezeichnet die Abweichung (Wert auf dem
Controller-Bildschirm/Teaching Box), wenn das Werkstiick wiederholt in derselben Position gehalten wird.

Anm. 6) Wahrend des Schubvorgangs (Greifvorgangs) kommt es nicht zu einer Beeinflussung durch Spiel. Sorgen Sie beim
Offnen fir einen langeren Hub flir das Spiel.

Note 7) Richtwert zur Korrektur eines wéahrend des Positionierens entstandenen Fehlers im Umkehrbetrieb.

Anm. 8) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Greifers in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel.
(Der Versuch erfolgte mit dem Greifer in Startphase.)

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und
rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Greifer in Startphase.)

Anm. 9) Gibt die maximale Leistung wahrend des Betriebs an (einschlieBlich des Reglers). Dieser Wert kann fir dieAuswahl des

Netzteils verwendet werden

Montageanweisung
a) Montage A b) Montage B
(bei Verwendung der Gewinde an der Montageplatte) (bei Verwendung der Gewinde auf der Riickseite des Gehéuses)

Einbaulage J
LI; @ Positionierstift
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Elektrischer 3-Finger-Greifer Serie LE H S

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

Konstruktion
Serie LEHS
T
—'7
L i
@\ﬁ—‘ [ :
L L]
u E— _%
6 7
Pos. Beschreibung Material Anm.
Gehéuse Aluminiumlegierung Eloxiert
Motorflansch Aluminiumlegierung Eloxiert

Zentrierring

Aluminiumlegierung

Gleitnocke Rostfreier Stahl Wérmebehandlung + Spezialbehandlung
Spindel Rostfreier Stahl Warmebehandlung + Spezialbehandlung
Greiferfinger Kohlenstoffstahl Warmebehandlung + Spezialbehandlung
Abdeckung Rostfreier Stahl

O INO(O |~ WIN| =

Schrittmotor

O
2
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Serie LEHS

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

Abmessungen

LEHS10(L)K3-4 Bezugsebene fir Montage

(Gedffnet: 17)
6 ‘ (Geschlossen: 15)

[aV)
6xM3x0,5x5

@2,5H9 (§%%°)

cg;’b
[mm]
Modell L L1
5h9 (9 030) (L)

LEHS10K3-4 | 89,1 | (59,6)
LEHS10LK3-4 | 72,6 | (43,1)

8

2xM4x0,7x6

Tiefe 2,5 \ 2 x @ 3,3 durchgehend
B Motorkabellange = 300 Anm- 2) B
é ﬂ_ K?beleingangsrichtung: Standard) ﬂ_
-

0 o

o9 - L

8 & TR

4 i —
@ 3,5 0,025,
Referenzposition 1 2H9 (™) 4
des Haltepunkts -~ Geschlossen: 5
go Geodffnet: 7
e (Finger Betriebs- Betriebsbereich: 4,5 bis 7,5) Amm 1)
(2] 10
I|e
w0
ol |-
) ) Handhilfsbetatigung | sz, | Kabeleingangsrichtung:
Kabeleingangsrichtung: T§¥=___ Eingang auf der vorderen Seite
Eingang auf der rechten Seite gl 20
Y

Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen

|

20

29,5

kénnen, wenn sie zurlick zur Ausgangsposition kehren.
Stellen Sie sicher, dass das am Greifer angebrachte

20

Werkstlick nicht die Werkstlicke und Anlagen im Umfeld

26 3 des Greifers behindert.
Q Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel nicht
295 X wiederholt gebogen wird.
LEHS20(L)K3-6 o
Bezugsebene fir Montage (b‘p
= W
SIS () © [mm]

\ &9 Modell L [ (L)
© 3 LEHS20K3-6 98,8 | (61,8
® (']1 6h9 (-G0s0 LEHS20LK3-6 | 848 | (47,8)

6XM3x0,5x6 Jﬂ

@ 4H9 (*5:9%0)

Tiefe 3 \

(L1)

Motorkabellange = 300 Anm- 2)
(Kabeleingangstichtung: Standard)

37

7

<)
Referenzposition
des Haltepunkts

Kabeleingangsrichtung:
Eingang auf der rechten Seite

2xM6x1x10
r/ 2 x @ 5,2 Durchgangsbohrung
- /M —
[\ co
) a
m o H t.;’ Q@ —yd —
5 |2 Y]
20 Ve 0,025
2H9 (v™) | |6 Geschlossen: 7
14 Geoffnet: 10

Kabeleingangsrichtung: (Finger-Betriebsbereich:
Eingang auf der vorderen Seite 6,5 bis 10,5) Anm. 1)

Handhilfsbetatigung

Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich
bewegen kénnen, wenn sie zurilick zur

2xQ4,7

28

Ausgangsposition kehren. Stellen Sie sicher,
dass das am Greifer angebrachte Werkstlick

44

20

nicht die Werkstlcke und Anlagen im Umfeld des
Greifers behindert.

Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel
20 nicht wiederholt gebogen wird.
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Elektrischer 3-Finger-Greifer Serie LEHS

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

Abmessungen
= Bezugsebene firMontage
LEHS32K3-8 |7 ey 5
E, g [N O &) °.
/)
=/
0 11l 8h9 (9000
Q | 0,036
6xM4x0,7x8 18]
@ 5H9 (:3%%°) 2x M8 x 1,25 x 14
Tiefe 4 2 x & 6,8 Durchgangsbohrung
Motorkabellange = 300 Anm- 2) L
= (Kabeleingangsrichtung: Standard)
0|<
o T ‘ rEEy
| w© & || i
8] | L
I A S —yT
™ 2
Referenzposition ??0 % i“:’ :: o5
des Haltepunkts 3H9 (™) | 119 Geschlossen: 10
Kabeleingangsrichtung: 21 Gedffnet: 14

Kabeleingangsrichtung:

Eingang auf der rechten Seite

Eingang auf der vorderen Seite

Handhilfsbetétigung

<[ N o
O < i (8]
~
<
42 20| S
64 N
LEHS40 K3-1 2 o Bengsebene firontege 0,
=5 g
§ g’ NS N
SRS —
N\ -
0 10h9 (9 036)
6 x M5 x0,8x10 J&J
@ 5H9 (»g,oso) 2xM8x1,25x 14
W\ 2 x @ 6,8 Durchgangsbohrung
L Motorkabellange ~ 300 Anm. 2)
5 (Kabeleingangsrichtung: Standard)
= _
=
ﬁ‘_
3 o 8
T Y
o
©|w© 1
< 8 r— [ |
o 6 g
Referenzposition 30 So| o
des Haltepunkts )
2|
©IlF

Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der rechten Seite

4H9 (+8,030)

(Finger-Betriebsbereich:
9,5 bis 14,5) Anm. 1)

Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich

bewegen kénnen, wenn sie zuriick zur
Ausgangsposition kehren. Stellen Sie sicher,
dass das am Greifer angebrachte Werkstiick
nicht die Werkstlicke und Anlagen im Umfeld des
Greifers behindert.

Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel

nicht wiederholt gebogen wird.

B

Cy

Geschlossen: 11

21
[aV]

10

Handhilfsbetatigung

64
42

Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite

Geoffnet: 17

(Finger-Betriebsbereich:
10,5 bis 17,5) Anm. 1)

24

Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich

bewegen kénnen, wenn sie zurlick zur
Ausgangsposition kehren. Stellen Sie sicher, dass
das am Greifer angebrachte Werkstiick nicht die

Werkstlicke und Anlagen im Umfeld des Greifers
behindert.

Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel

nicht wiederholt gebogen wird.
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Serie LEH

Elektrische Greifer/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und
die Betriebsanleitung fiir Sicherheitshinweise fiir Elektrische Antriebe.
Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.de herunterladen.

|

Hinweise zu Konstruktion und Auswahl

A Warnung

1. Beriicksichtigen Sie die Hebelarm.

Liegt der Haltepunkt auBerhalb der angegebenen Bereiche, wirkt beim
Betrieb eine UbermaBige exzentrische Last auf die Fihrung, was zu

einer verkirzten Lebensdauer flihren kann.
L: Hebelarm

H: Exzentrizitat

Halteposition

O “L” und “H” sind
innerhalb der
Spezifikationen.

X "L" ist zu lang.

X “H” ist zu lang.

2. Konzipieren Sie das Anbauteil mit geringem Gewicht

und minimaler Lange.

Ein langes und schweres Anbauteil erhéht die Tragheit beim Offnen und SchlieBen des
Produkts, was Spiel am Finger verursacht. Eine leichte und kurze Konstruktion der Anbauteile
ist selbst dann geboten, wenn der Haltepunkt innerhalb des angegebenen Bereichs liegt.
Wahlen Sie bei einem langen oder groBen Werkstick ein Modell mit einer groBeren
BaugroBe oder verwenden Sie zwei oder mehr Greifer zusammen.

3. Sehen Sie bei einem extrem diinnen oder kleinen

Werkstiick einen Haltebereich fiir das Anbauteil vor.
Wird der Haltebereich nicht vorgesehen, kann das Produkt keinen stabilen Haltevorgang
vomehmen und die Verschiebung des Werkstiicks oder ein Haltefehler kdnnen die Folge sein.

6. Beachten Sie bei der Modellauswahl den Abstand der

Greiferfinger zwischen Offnungs- und SchlieBstellung
in Abstimmung auf das Werkstiick.
Die Wahl eines ungeeigneten Modells verursacht das Greifen in unerwarteten
Positionen. Dies geschieht aufgrund der variablen Offnungs- und SchlieBbreite des
Produkts und des variablen Werksttickdurchmessers, das ein Produkt handhaben
kann. Darlber hinaus ist ein l&ngerer Hub zu bemessen, um dem Spiel
entgegenzuwirken, das entsteht, wenn sich das Produkt nach dem Greifen 6ffnet.

] Montage

AWarnung

. Lassen Sie den Greifer wiahrend der Montage nicht fallen.
Verblegen oder zerkratzen Sie die Greiferfinger nicht.
Bereits leichte Verformungen koénnen die Genauigkeit
beeintréachtigen oder Fehlfunktionen verursachen.

2. Verwenden Sie fiir die Montage des Anbauteils
Schrauben mit der korrekten Linge und ziehen Sie
diese mit einem Anzugsdrehmoment fest, das
innerhalb des spezifizierten Bereichs liegt.

GroBere Anzugsdrehmomente kénnen Fehlfunktionen
verursachen, wéhrend sich bei einem zu niedrigen
Anzugsdrehmoment die Einbaulage verédndern und unter

extremen Bedingungen das Werksttick herunterfallen kann.

Montage des Anbauteils an den Finger

Befestigen Sie das Anbauteil mit geeigneten Schrauben am
Innengewinde der Finger und ziehen Sie die Schrauben mit den
unten angegebenen Anzugsdrehmomenten fest.

<Serie LEHZ>

o o o o b LEHZ(J)10(L) | M2,5x0,45 0,3
Finger LEHZ(J)16(L) M3 x 0,5 0,9
Anbavteil g S— LEHZ(J)20(L) M4 x 0,7 1,4
) LEHZ(J)25(L) M5 x 0,8 3,0
Spielraum Spielraum LEHZ32 M6 x 1 50
nadelférmiges Werkstiick / diinnes Werkstiick LEHZ40 M8 x 1.95 12‘ 0
4. Achten Sie bei der Modellauswahl darauf, dass die Haltekraft <Serie LEHF>
im korrekten Verhiltnis zum Werkstiickgewicht steht.
Die Wahl eines ungeeigneten Modells kann zum Herunterfallen des Werkstiicks Modell Schraube | Anzmsirﬁhmoment
fuhren. Die Haltekraft sollte das 10 bis 20-fache (LEHZ, LEHF) bzw. 7 bis
13-fache (LEHS) des Gewichts des zu beférdernden Werkstlicks betragen. LEHF10 M2,5 x 0,45 03
Haltekraftgenauigkeit k20 M3 x 0.5 0.9
LEHZ(J)10(L)[LEHZ(J)16(L) LEHZ(J)20(L)[LEHZ(J)25(L) LEHZ32 [ LEHZ40 t::iii mj X 8'; 1':
+30 % vom Endwert | +25 % vom Endwert | +20 % vom Endwert x5 :
LEHF10 LEHF20 LEHF32 [ LEHF40 <Serie LEHS>
+30 % vom Endwert | +25 % vom Endwert | +20 % vom Endwert max. Anzugsdrehmoment
LEHS10(L) LEHS20(L) | LEHS32 | LEHS40 Modell Schraube [N-m]
+30 % vom Endwert | +25 % vom Endwert | £20 % vom Endwert LEHS10(L) M3 x 0,5 0,9
. Verwenden Sie das Produkt nicht fiir Anwendungen, in EEHS2T1(E) M3 x 0,5 09
denen es UbermiBigen externen Kréften (einschl. Helen M4 x 07 14
Vibrationen) oder StéBen ausgesetzt ist. LEHS40 M5x038 8,0
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Andernfalls kommt es zu Beschéadigungen oder Verschlei3, was
zu Funktionsstérungen flihrt. Wenden Sie keine StoBkrafte oder
Vibrationen auBBerhalb der Spezifikationen an.
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Montage

Montage des elektrischen Greifers, Serie LEHZ/LEHZJ

Montage des elektrischen Greifers, Serie LEHF

Seitliche Befestigung mit Gewindebohrung

Handhilfsbetatigung

Befestigung mit Gewindebohrung

Handhilfsbetatigung

Modell Sl Anzugsdreh- Einschraub— : 9 | [
moment tiefe L !
[N-m] [mm] 1 Anzuma:;reh- Ein?c?r(éub-
LEHZ(J)10(L)| M3x0,5 0,9 6 ! o | o Modell | Schraube mo?nem tiefe L
LEHZ(J)16(L)| M4 x0,7 1,4 6 ! \ [N-m] [mm]
LEHZ(J)20(L)| M5x0,8 3,0 8 1 LEHF10 | M4 x0,7 1,4 7
LEHZ(J)25(L)] M6 x 1 5,0 10 ! LEHF20 | M5x0,8 3,0 8
LEHZ32 M6 x 1 5,0 10 3 LEHF32 | M6x 1 5,0 10
LEHZ40 M8 x 1,25 12,0 14 LEHF40 | M6 x1 5,0 10
Finger 3
Seitliche Befestigung mit Durchgangsbohrung Seitliche Befestigung mit Durchgangsbohrung
1 1 )
max. l max.
Modell Schraube |Anzugsdreh- l Modell | Schraube |Anzugsdreh-
| | moment i moment
[N-m] 3 —
EC LEHZ(J)10(L)| M3x0,5 0,9 + LEHF10 | M4 x0,7 1,4
e LEHZ(J)16(L)| M3x0,5 0,9 LEHF20 | M5x0,8 3,0
LEHZ(J)20(L)| M4 x0,7 1,4 1 LEHF32 | Méx1 5,0
LEHZ(J)25(L)| M5x0,8 3,0 ! LEHF40 | M6 x 1 5,0
LEHZ32 M5 x 0,8 3,0 3
LEHZ40 M6 x 1 5,0
Riickseitige Befestigung mit Gewindebohrung : Seitliche Befestigung mit Gewindebohrung
L\_ ‘ max. max. : max. max.
Modell Sl Anzugsdreh- Eir]schraub- 1 Modell SalEulie Anzugsdreh- Eir]schraub-
moment tiefe L i moment tiefe L
I Nm] | [mm] | Nm] | [mm]
LEHZ(J)10(L)| M4 x0,7 1,4 6 LEHF10 | M5x0,8 3,0 10
SEES LEHZ(J)16(L)| M4 x0,7 1,4 6 1 LEHF20 | M6 x 1 5,0 12
== LEHZ(J)20(L)| M5x0,8 3,0 8 ! LEHF32 | M8 x 1,25 12,0 16
LEHZ(J)25(L)| M6 x 1 5,0 10 ! LEHF40 | M8x125| 12,0 16
LEHZ32 M6 x 1 5,0 10 !
LEHZ40 M8 x 1,25 12,0 14 l
Montage des elektrischen Greifers, Serie LEHS
Befestigung mit Durchgangsbohrung Befestigung mit Gewindebohrung
max. max. _max.
Modell Schraube |Anzugsdreh- Modell Schraube |Anzugsdreh- | Einschraub-
! moment ! moment tiefe L
[N-m] [N-m] [mm]
LEHS10(L) | M3x0,5 0,9 LEHS10(L) | M4x0,7 1,4 6
LEHS20(L) | M5x0,8 3,0 ; LEHS20(L) M6 x 1 5,0 10
LEHS32 M6 x 1 5,0 LEHS32 M8 x 1,25 12,0 14
%@ LEHS40 M6 x 1 5,0 %@ LEHS40 M8 x 1,25 12,0 14
SMC 50
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| Montage

A Warnung

3. Die Befestigungsschrauben des elektrischen Greifers
mit dem spezifizierten Anzugsdrehmoment festziehen.
GroBere Anzugsdrehmomente kdnnen Fehlfunktionen verursachen, wahrend
sich bei einem zu niedrigen Anzugsdrehmoment die Position verdndern kann.

4. Wenden Sie bei der Befestigung des Anbauteils am Finger
kein GiberméBiges Anzugsdrehmoment auf den Finger an.
Andernfalls kommt es zu Spiel oder einer Verringerung der Genauigkeit.

5. Die Montageflache verfiigt iiber Passbohrungen fiir die
Positionierung. Falls erforderlich kdnnen diese fiir die préazise
Positionierung des elektrischen Greifers genutzt werden.

6. Soll ein Werkstiick bei ausgeschalteten Antrieb entfernt

werden, 6ffnen bzw. schlieBen Sie den Finger manuell
oder entfernen Sie das Anbauteil vorher.
Wenn das Produkt mit den Handhilfsbetétigungs-Schrauben betétigt wird,
die Position der Notbetatigung/Einstellschrauben des Tisches priifen und
einen ausreichenden Freiraum vorsehen. Wenden Sie kein ibermaBiges
Anzugsdrehmoment auf die Handhilfsbetatigungs-Schrauben an, da dies
das Produkt beschédigen oder Funktionsstérungen verursachen kann.

7. Halten Sie beim Greifen eines Werkstiicks einen Abstand in horizontaler
Richtung ein, um zu verhindern, dass sich die Last auf einen Finger
konzentriert und um einer Fehlausrichtung des Werkstiicks vorzubeugen.
Achten Sie in diesem Sinne bei der Bewegung eines Werkstiicks zur Ausrichtung
mit dem Produkt ebenfalls darauf, den Reibungswiderstand minimal zu halten, der
durch die Werkstickbewegung entsteht. Andernfalls kann sich der Finger
verschieben, es kann Spiel entstehen oder der Finger kann beschédigt werden.

8. Nehmen Sie Einstellungen und Uberpriifungen vor, um
sicherzustellen, dass die Greiffinger keiner externen
Krafteinwirkung ausgesetzt sind.

Werden die Finger wiederholt Quer- oder StoBbelastungen ausgesetzt, kann
es zu Spiel oder Beschadigungen kommen und die Antriebsspindel kann
beschadigt werden, was einen Betriebsausfall verursacht. Sehen Sie einen
Spielraum vor um zu verhindern, dass Werkstiick oder Anbauteil aufschlagen.

1) Hubende bei gedffneten Fingern

O mit Abstand X ohne Abstand

Abstand %

| | Abstand Anbauteil

2) Hubende bei Greiferbewegung

O mit Abstand X ohne Abstand

o
o]
o
o]

Abstand
Abstand

StoBkraft

3) Beim Drehen

9. Achten Sie bei der Werkstiickmontage darauf, das Werkstiick
korrekt mit dem Produkt auszurichten, um eine iiberméBige
Krafteinwirkung auf den Finger zu verhindern
Besonders bei einem Testlauf ist darauf zu achten, das Produkt
manuell bzw. bei geringer Geschwindigkeit und unter
Berlcksichtigung der Sicherheitshinweise zu betreiben.

O ausgerichtet X nicht ausgerichtet

StoBkraft

7

| Handhabung |

A\ Achtung

1. Die Parameter fiir Hub und Offnungs-/SchlieBgeschwindigkeit
gelten fiir beide Finger.
Der Wert fiir Hub und Offnungs-/SchlieBgeschwindigkeit fir jeweils einen
Finger entspricht dem halben Wert des entsprechenden Einstellparameters.

2. Achten Sie beim Greifen eines Werkstiicks mit dem Produkt

darauf, das Produkt im Schubbetrieb zu verwenden.
Achten Sie auch darauf, das Werkstiick wahrend des
Schubbetriebs oder im Bereich des Schubbetriebs nicht auf
den Finger und das Anbauteil aufzuschlagen.
Andernfalls kann die Antriebsspindel sich verklemmen und einen
Betriebsausfall verursachen.
Ist das Greifen eines Werkstiicks im Schubbetrieb nicht méglich (wie z.B. im
Falle eines plastisch verformten Werkstlicks, Gummi-Bauteilen usw.), kénnen
Sie das Werksttick unter Beriicksichtigung seiner Elastizitat im Positionierbetrieb
greifen. Beriicksichtigen Sie in einem solchen Fall die Antriebsgeschwindigkeit in
Bezug auf die StoBeinwirkung, wie unter 3 auf Seite 52 beschrieben.
Wird der Betrieb durch einen Stopp oder voriibergehenden Stopp angehalten
und der Befehl fiir den Vorschubbetrieb direkt nach dem Neustart
ausgegeben, dann variiert die Betriebsrichtung je nach Startposition.
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] Handhabung

/A Achtung

3. Beachten Sie den Geschwindigkeitsbereich im Schubbetrieb.
* LEHZ/LEHZJ: 5 bis 50 mm/s -+ LEHF10: 5 bis 20 mm/s
» LEHF20/32/40: 5 bis 30 mm/s « LEHS: 5 bis 50 mm/s
Bei einem Betrieb auBerhalb des Geschwindigkeitsbereichs kann sich
die Gewindespindel verklemmen und einen Betriebsausfall verursachen.

4. Im Schubbetrieb entsteht kein mechanisches Spiel.
Der Vorgang ,Zurilick zur Ausgangsposition” wird im Schubbetrieb
durchgefihrt.
Im Positionierbetrieb entsteht die Liicke durch Spiel in der Greiferbacke.
Berticksichtigen Sie dies bei Einstellung der Position.

5. Die Einstellungen im Energiesparmodus diirfen nicht
verandert werden.
Im Schubbetrieb (Greifen) kann die durch den Motor erzeugte
Warme zu Betriebsfehlern fihren.
Dies beruht auf dem Selbst-Verriegelungsmechanismus in der
Gewindespindel, der dafir sorgt, dass die Haltekraft des Produkts
aufrechterhalten wird. Um in diesem Zustand, in dem das Produkt Gber
langere Zeitrdume im Stand-by stehen oder den Haltevorgang
aufrechterhalten soll, Energie zu sparen, wird die Stromaufnahme des Produkts
reduziert (automatisch auf 40 % nach dem ersten Greifen eines Werkstiicks).
Wird nach dem Greifen eines Werkstiicks eine verringerte Haltekraft
des Produkts oder nach einem gewissen Zeitraum eine Verformung
des Werkstiicks beobachtet, setzen Sie sich mit SMC in Verbindung.

6. INP-Ausgangssignal
1) Positionierbetrieb

Sobald das Produkt den Schrittdaten-Einstellbereich [In

position] erreicht, schaltet sich das INP-Ausgangssignal ein.

Anfangswert: auf mind. [0,50] stellen.

2) Schubbetrieb

Wenn die effektive Schubkraft die Schrittdaten (Trigger LV)

Ubersteigt, wird das INP-Ausgangssignal ausgegeben.

Verwenden Sie das Produkt innerhalb des angegebenen

Bereiches fur [Schubkraft] und [Trigger LV].

a) Um zu gewabhrleisten, dass der Greifer das Werkstiick mit der
eingestellten [Schubkraft] halt, wird empfohlen, den [Trigger
LV] auf denselben Wert wie die [Schubkraft] einzustellen.

b) Wenn [Schubkraft] und [Trigger LV] auf einen Wert unterhalb
des angegebenen Bereichs eingestellt werden, besteht die
Moglichkeit, dass das INP-Ausgangssignal von der
Startposition des Schubbetriebs eingeschaltet wird.

c) Das INP-Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn auf das
Hubende eines elektrischen Greifers gedriickt wird, selbst
wenn gerade kein Werkstlck gehalten wird.

<INP-Ausgangssignal in der Controller-Version>
® mind. SV1.0x

Obwohl das Produkt nach Abschluss des Schubvorgangs

automatisch in den Energiesparmodus (reduzierter Strom)

schaltet, bleibt das INP-Ausgangssignal eingeschaltet.
@® max. SV0.6*

a. Wenn [Trigger LV] auf 40 % eingestellt ist (wenn der
Wert fiir den Energiesparmodus identisch ist)

Obwohl das Produkt nach Abschluss des Schubvorgangs
automatisch in den Energiesparmodus (reduzierter Strom)
schaltet, bleibt das INP-Ausgangssignal eingeschaltet.

b. Wenn [Trigger LV] auf Uber 40 % eingestellt ist
Das Produkt schaltet sich nach abgeschlossenem Schubvorgang
an, aber das INP-Ausgangssignal schaltet sich aus, wenn die
Stromaufnahme im Energiesparmodus automatisch reduziert wird.

Position des Etiketts flir
Controller Version

Position: unten

ZS\VC

<Schubkraft und Trigger LV-Bereich>

Serie LEHZ
MotorgréBe | Schubgeschwindigkeit [nm/s] | Schubkraft (Eingabewert)
41 bis 50 50 % bis 100 %
Standard
anaar 5 bis 40 40 % bis 100 %
31 bis 50 70 % bis 100 %
Kompakt 21 bis 30 50 % bis 100 %
5 bis 20 40 % bis 100 %
Serie LEHZJ
MotorgroéBe | BaugroBe | Schubgeschwindigkeit [mm/s] | Schubkraft (Eingabewert)
10, 16 41 bis 50 50 % bis 100 %
Standard > 5 5 bis 40 40 % bis 100 %
21 bis 50 80 % bis 100 %
10L,16L 11 bis 20 60 % bis 100 %
Kompakt 5 bis 10 50 % bis 100 %
P 31 bis 50 70 % bis 100 %
20L,25L 21 bis 30 50 % bis 100 %
5 bis 20 40 % bis 100 %
Serie LEHF
Schubgeschwindigkeit [mm/s] Schubkraft (Eingabewert)
21 bis 30 50 % bis 100 %
5 bis 20 40 % bis 100 %
Serie LEHS
MotorgréBe | Schubgeschwindigkeit [mm/s] | Schubkraft (Einstellung Eingabewert)
41 bis 50 50 % bis 100 %
Standard 5 bis 40 40 % bis 100 %
31 bis 50 80 % bis 100 %
Kompakt 11 bis 30 60 % bis 100 %
5 bis 10 40 % bis 100 %

7. Stellen Sie die Stellkraft beim Losen eines Werkstiicks auf 150 % ein.
Ist das Drehmoment zu gering, wenn das Werkstick mit einer
Schubanwendung gegriffen ist, kann das Produkt klemmen und es
wird unféhig das Werkstuck zu l6sen.

8. Kommt es aufgrund eines betriebsbedingten
Einstellfehlers o.A. zu einer Klemmung der Greiferbacke,
6ffnen und schlieBen Sie die Greiferbacke manuell.

Wenn das Produkt Uber die Handhilfsbetétigungs-Schrauben betétigt
werden muss, prifen Sie die Position der Handhilfsbetatigungs-
Schrauben und sehen Sie einen ausreichenden Freiraum vor. Uben Sie
kein ibermaBiges Drehmoment auf die Handhilfsbetatigungs-Schrauben
aus. Andernfalls kann es zu Schaden und Funktionsstérungen kommen.
<Serie LEHZJ>
Bei einem Greifer mit Staubschutzabdeckung entfernen Sie die
Abdeckung des Encoders vor dem Betrieb der Handhilfsbetéatigung.
Montieren Sie nach der Handhilfsbetatigung erneut die Encoder-
Staubschutzabdeckung.

’ Encoder-Staubschutzabdeckung
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] Handhabung \

] Handhabung \

A\ Achtung

9. Selbstarretierung
Eine Selbstarretierung der Gewindespindel sorgt dafir, dass der
Greifer die Haltekraft aufrechterhalt. Darliber hinaus bewegt sich
das Produkt selbst dann nicht in die entgegengesetzte Richtung,
wenn eine externe Kraft wahrend des Greifens eines Werkstlicks
angewandt wird.

<Stopparten, Sicherheitshinweise>
1) Die Stromversorgung des Controllers ist ausgeschaltet.
Wird die Stromversorgung fiir den Neustart eingeschaltet, so wird
der Motor initialisiert und der Greifer lasst moglicherweise das
Werkstlck fallen. Entfernen Sie vor dem Neustart das Werkstuck.
2) ,EMG (Stopp)“ von CN1 des Controllers ist ausgeschaltet.
Bei Verwendung des Stoppschalters an der Teaching-Box:
a) Wenn beide ([SVRE] und [SETON]) vor dem Stopp
eingeschaltet sind, [SVRE]: OFF/[SETON]: ON
b) Vorgehensweise fur Neustart des Betriebs
Da [SVRE] vor dem Stopp eingeschaltet ist, wird [SVRE]
automatisch eingeschaltet wenn der Stopp aufgehoben
wird. Danach kann der Betrieb wieder aufgenommen
werden. Das Werkstlick muss nicht im Vorfeld entfernt
werden, da keine Motorinitialisierung ausgeldst wird.
c) Achtung
Beim Neustart aus einem Stoppzustand kann ein Alarm
ausgeldst werden. Uberprifen Sie, dass [SVRE] nach
dem Aufheben des Stopps eingeschaltet ist und starten
Sie den Betrieb erneut.
3) ,M24V (Motor-Stromversorgung)“ von CN1 des
Controllers ist ausgeschaltet.
a) Aufgrund des Stopps werden die Ausgangsbedingungen
nicht verandert.
b) Vorgehensweise fir Neustart des Betriebs
In diesem Fall kann der Betrieb nach dem Aufheben des Stopps
neu gestartet werden. Das Werkstiick muss nicht im Vorfeld
entfernt werden, da keine Motorinitialisierung ausgelést wird.
c) Achtung
Wird wahrend des Betriebs ein Stopp aktiviert oder wird
der Betrieb aus einem Stoppzustand neu gestartet, kann
ein Alarm ausgelést werden.

10. Zuriick zur Ausgangsposition

1) Es wird empfohlen, fir ,Zuriick zur Ausgangsposition“ und flr das
Halten des Werksticks die gleiche Richtung einzustellen.

Werden entgegengesetzte Richtungen eingestellt, kann dies Spiel
verursachen, was die Messgenauigkeit erheblich beeintrachtigt.

2) Wenn die Richtung fir ,Zuriick zur Ausgangsposition“ auf CW

(innengreifend) eingestellt wird;
Wird ,Zuruck zur Ausgangsposition“ ohne Werkstick
durchgefihrt, kénnen betréchtliche Abweichungen zwischen
verschiedenen Antrieben entstehen. Verwenden Sie fiur
LZurick zur Ausgangsposition“ ein Werkstuck.

3) Bei Durchfiihrung von ,Zurlck zur Ausgangsposition” unter
Verwendung eines Werkstlicks;

Der Hub (Betriebsbereich) wird verkiirzt. Uberpriifen Sie den
Wert der Schrittdaten.

4) Bei Verwendung von Grund-Parametern (Ausgangs-Offset);
Wird ,Zurlck zur Ausgangsposition® mit [Ausgangs-Offset]
eingestellt, muss die aktuelle Position des Produkts geéndert
werden. Uberpriifen Sie den Wert der Schrittdaten.

11. Stellen Sie das Produkt im Schubbetrieb (Greifen) auf eine
Position in einem Abstand von min. 0,5 mm vom Werkstiick
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A\ Achtung

ein. (Diese Position wird als Schub-Startposition bezeichnet.)
Wird das Produkt auf dieselbe Position wie ein Werkstuck
eingestellt, wird der folgende Alarm ausgel6st und der Betrieb
kann instabil werden.
a. Alarm-Positionsfehler (,,Posn failed“) wird erzeugt.
Das Produkt kann die Schub-Startposition aufgrund einer
Abweichung der Werkstlckbreite nicht erreichen.
b. Schub-Alarm (,,Pushing ALM*) wird erzeugt.
Das Produkt wird nach Beginn des Schubs von der Schub-
Startposition zurtickgeschoben.
c. Uberlauf-Alarm (,,Err overflow*).
Die Abweichung an der Startposition des Schubbetriebs
Ubersteigt den spezifizierten Bereich.

12. Bei der Montage des Produkts min. 40 mm
Biegeradius fiir das Motorkabel einhalten.

13. Fiir den Greiferbackenteil des Antriebs wird eine Fiihrung
mit Hubbegrenzung verwendet. Dadurch verschiebt sich
bei einer durch Bewegungen oder Rotationen des Antriebs
verursachten Tragheitskraft eine Stahlkugel auf eine Seite,
sodass der Widerstand erhéht und die Genauigkeit
beeintrachtigt wird. Betreiben Sie die Greiferbacke bei
einer durch Bewegungen oder Rotationen des Antriebs
verursachten Tragheitskraft bis zum vollen Hub.
Insbesondere bei der Langhub-Ausfiihrung kann die Genauigkeit
der Greiferbacke abnehmen.

| Wartung

A Gefahr

1. Stellen Sie vor Austauschen des Produkts sicher, dass
sich kein Werkstiick im Greifer befindet.
Es besteht die Gefahr, dass das Werkstlick herunterfallt.

A\ Achtung

1. Die Staubschutzabdeckung der Greiferbacke (nur bei
Serie LEHZJ) ist ein VerschleiBteil. Ersetzen sie die
Abdeckung daher, wenn nétig.

Andernfalls, kbnnen Spéne und feine Partikel in das Produkt
gelangen und zu einem Betriebsfehler flihren.

Die Staubschutzabdeckung an der Greiferbacke kann beschadigt
werden, wenn das Anbauteil oder das Werkstlick wéahrend des
Betriebs damit in Kontakt kommt.




CE/UKCA/UL-Konformitatsliste

* CE-, UKCA- und UL-konforme Produkte finden Sie in den folgenden Tabellen und auf den folgenden Seiten.

H Controller L,O Konform ,x“: Nicht konform

Stand Februar 2022

kompatibler Motor Serie UK oMl kompatibler Motor Serie UK c@us
CA [Koomi] Zeiei. (Datei-\r) CA [Koomiai] Zetia N (Datei-Nr)
JXCE1 O O | E480340 LECSA O O | E466261
JXC91 O O E480340 LECSB-T O O E466261
JXCP1 O O | E480340 LECSC-T O O | E466261
Schrittmotor JXCD1 O O | E480340 AC-Servomotor LECSN-T O | O*1 | E466261
(Servo/24 VDC) JXCL1 O @) E480340 LECSS-T O O E466261
JXCM1 O O | E480340 LECYM O X —
LECP1 @) O | E339743 LECYU O X —
LECP2 ©) ©) E339743 | .1 Nur die Option ,Ohne Netzwerkkarte® ist UL-konform.
LECPA O O E339743
JXC51/61 O O | E480340
JXCE1 O O | E480340
Schrittmotor JXC91 O O | E480340
(Batterieloser JXCP1 O O | E480340
Absolut-Encoder) JXCD1 O | O | E480340
JXCL1 O O | E480340
JXCM1 O O E480340
Schrittmotor in High Jﬁgg’gg“ 8 8 Ejgggjg
Performance Ausfiihrung JXC9H 0 o) E480340
(24 VDC) JXCPH | O | O | E480340
Servomotor
(24 VDC) LECA6 O O | E339743
JXC73 O x —
Schrittmotor
(Servo/24 VDC) jiggg 8 x =
JXC92 O X —

H Antriebe L,O“ Konform ,x“: Nicht konform

Stand Februar 2022

kompatibler Motor Serie E"E s kompatibler Motor Serie E"E cAhus
CA Koot ] Zefiatv D2l CA [oomi] ZetkaN: Daite]

LEFS @) X — LEFS @) x —

11-LEFS @) x — 11-LEFS @) x —

25A-LEFS | O x — 25A-LEFS | O x —

LEFB @) x — LEFB @) x —

LEL O | x - S(‘;T\’/”E‘;’é;’r LEY O [ x -

LEM @) x — LEY-X5/X7 | O x —

LEY @) x — LEYG @) x —

25A-LEY O X - LES O x —

) LEY-X5/X7 | O x — LESH @) x —

( Sif\t‘;',‘;ﬁ“\’/‘grc) LEYG | O | x - LEFS | O | «x -

LES @) x — 11-LEFS @) x —

LESH @) x — 25A-LEFS | O x —

LEPY @) x — LEFB @) x —

LEPS @) x — LEJS @) x —

LER @) x — 11-LEJS @) x —

LEHZ | O | x - AC-Servomotor  "osA 1 EJS | O | x -

LEHZJ O X - LEJB O x —

LEHF @) x — LEY25/32/63| O x —

LEHS @) x — LEY100 @) x —

LEFS @) x — LEYG @) x —

LEFB @) x — LESYH @) x —

LEKFS ©) x — * Antriebe, die als einzelne Einheiten bestellt werden, sind nicht
) LEY O | x — UL-konform.
Schrittmotor LEY-X8 @) X —
(Batterieloser LEYG ©) X —
Absolut-Encoder) LES @) x —
LESH @) x —
LESYH @) x —
LER @) x —
LEHF @) x —
Schrittmotor in High
Performance Ausfiihrung LEFS O X —
(24VDO)
Schrittmotor

(Batterieloser Absolut-Encoder LEFSLIG i~ x -
in High Performance LEG N _

Ausfiihrung)

O
2

54



CE/UKCA/UL-Konformitatsliste

H Antriebe (bei Bestellung mit einem Controller) ,O“ Konform ,,x“: Nicht konform ,-“: Nicht zutreffend Stand Februar 2022

JXC51/61 JXCET1 JXCO1 JXCP1 JXCD1
kompatibler Motor Serie € cMus (€ s C€ o\ us € oW us C€ c\us
UK UK UK UK UK

CA Koot | Zetartv Daite) | SO [Kortomit | Zet v Deev) | P [Kontomi | Zehertv Daee) | ©P [Koromiat] ZeiaNe Daste) | SP [ Konfomi [ Zevat D)
LEFS O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
1-LEFS | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
25A-LEFS | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEFB O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEL O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEM O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEY O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
25A-LEY | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743

Schrittmotor LEY-X5/X7 | O X — O X — O X — O X — O X —
(Sero/24 VDC) LEYG O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LES O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LESH O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEPY O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEPS O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LER O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEHZ O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEHZJ O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEHF O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEHS O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743

JXCLA JXCMH1 LECP1 LECP2 LECPA
kompatibler Motor Serie € oM € cMhus (€ cAus € oA C€ s
UK UK UK UK UK

CR [Kormiat] Zetatt Deerv) | SP Koot | Zethev Daite] | S [Kovtomi | zeterv Daie) | © P [Korfomiat] Zetiant Deerv) | ©P Koot | Zehe\v Deit]
LEFS O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
11-LEFS | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — = O | O | E339743
25A-LEFS | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LEFB O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LEL O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LEM O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEY O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
25A-LEY | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E839743 | — | — — O | O | E339743

Schrittmotor LEY-XS/X7 | O | x — O 1 x — O | x — — — O 1 x —
(Soo/24 VDC) LEYG O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LES O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LESH O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LEPY O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LEPS O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LER O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LEHZ O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — = O | O | E339743
LEHZJ O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LEHF O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — = O | O | E339743
LEHS O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
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H Antriebe (bEi Bestellung mit einem Controller) ,O“ Konform ,,x“: Nicht konform ,-“: Nicht zutreffend Stand Februar 2022

JXC51/61 JXCEH1 JXC91 JXCP1 JXCD1
kompatibler Motor Serie € cMhus € cMus (€ A\ € cMhus € cMhus
UK UK UK UK UK
CA Koot | Zetartv Daite) | SO [Kortomit | Zet v Deev) | P [Kontomi | Zehertv Daee) | ©P [Koromiat] ZeiaNe Daste) | SP [ Konfomi [ Zevat D)
LEFS O X — O x — O X — O X — O X —
LEFB O X — @) X — O x — O X — O X —
LEKFS O X — O x — O X — O X — O X —
LEY O X — O x — O x — O x — @) x —
Schrittmotor LEY-X8 O X — O X — O X — O x — O x —
(Batterieloser LEYG @) x — @) X — O x - @) X — ©) x -
Absolut-Encoder) EES @) x — @) x — O X — @) x — @) x —
LESH O X — O X — O x — O X — O X —
LESYH O X — @) x — O X — O X — O X -
LER O X — O X — O X — O X — @) x —
LEHF O X — O x — O x — O x — @) x —
JXCLA1 JXCMA
kompatibler Motor Serie ( E o\ us C E s
UK UK
CA [Kofomit ] Zetertv Daeehe) | SO [Koromit | ZekerNe D]
LEFS O X — O x —
LEFB O | x = O | x —
LEKFS O | x _ O | x -
LEY O | x — O | x —
Schrittmotor LEY-X8 @) x - (©) x -
(Batterieloser LEYG O X — O x —
Absolut-Encoder) LES @) x — ©) x -
LESH o | x — O | x _
LESYH O | x = O | x —
LER o | x — O | x _
LEHF O | x — O | x —
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M Antriebe (bEi Bestellung mit einem Controller) O Konform ,x“: Nicht konform ,-“: Nicht zutreffend  Stand Februar 2022

*1 Auf dem Gehause des AC-Servomotors befindet sich ein ,UL Zertifizierung“-Zeichen.

57

O
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JXC5H/6H JXCEH JXC9H JXCPH
kompatibler Motor Serie € oM s € s C€ s C€ cWus
UK UK UK UK
CA Koot | Zetartv Date) | SO [Hortomia | zeiev Deerv) | PV [Konfone | Zeiatv Datihe) | SO [Koromi | Zeter. Dy
Schrittmotor in High
Performance Ausfiihrung LEF O O | E339743 | O O | EB39743 | O O | E839743 | O O | E339743
(24VDO)
Schrittmotor
(Batterieloser Absolut-Encoder LEFSLIG x B x - X B x B
in High Performance
Eusﬁlhrung) LEG o X B x - X B X B
LECAG6
kompatibler Motor Serie g s
UK
CR [oriomi [ ZetikeN: D\
LEFS O | O | E339743
11-LEFS | O | O | E339743
25A-LEFS | O | O | E339743
LEFB O | O | E339743
S(Z';"\’/"E‘)"C“)’r LEY O | O | E339743
LEY-X5/X7 | O | x —
LEYG O | O | E339743
LES O | O | E339743
LESH O | O | E339743
LECSA* LECSB-T* LECSC-T*! LECSN-T* LECSS-T*
kompatibler Motor Serie ( E cMhus c € MW c € cAus C E s ( € A\ T
UK UK UK UK UK
CA [Koiomi ] Zetiv D) | S [Kortomi | Zetan Dasv) | © P [Kontomia | Zefbertv Dae) | ©P [Koromit] ZeiarN: Destv) | SP [ Konfomia | Zefvai. Deey)
LEFS O | O | E339743 | O | x — O | x - O | x - O | O | E339743
11-LEFS | O | O | E339743 | O | x - O | x — O | x — O | O | E339743
25A-LEFS | O | O | E339743 | O | x = O | x — O | x = O | O | E339743
LEKFS O X — O x — O x — O X — O X —
LEFB O | O [ E339743 | O | x = O | x — O | x — O | O | E339743
LEJS O | O [ E339743 | O | x = O | x = O | x = O | O | E339743
AC-Servomotor 11-LEJS O O | E339743 | O X — O X — O X — O O | E339743
25A-LEJS | O | O | E339743 | O | x = O [ x = O | x = O | O | E339743
LEJB O | O | E339743 | O | x - O | x — O | x — O | O | E339743
LEY25/32/63| O | O | E339743 | O | x = O | x — O | x = O | O | E339743
LEY100 — - - O x — O x — O x — O X —
LEYG O | O [ E339743 | O | x = O | x — O | x — O | O | E339743
LESYH O X — O X — O x — O x — O x —
LECYM-V LECYU-V
kompatibler Motor Serie c € s c E s
UK UK
CA Koot | Zetertv D) | SO [Kortomit | Zetia . D)
LEFS O x = @) x —
11-LEFS | O | x — O | x -
25A-LEFS | O | x — O | x —
LEFB O | x — O [ x —
LEJS O | x — O | x —
1-LEJS | O | x — O [ x -
AC-Servomotor 25A-LEJS o) " — o) ” —
LEJB O [ x — O | x -
LEY25/32/63| O | x — O | x =
LEY100 | O | x — O [ x -
LEYG O | x — O | x _
LESYH O | x — O | x -




/\ Sicherheitsvorschriften

Diese Sicherheitsvorschriften sollen vor geféhrlichen Situationen und/oder Sachschaden
schutzen. In diesen Hinweisen wird die potenzielle Gefahrenstufe mit den

Kennzeichnungen ,,Achtung®, ,,Warnung“ oder ,,Gefahr* bezeichnet. Diese wichtigen
Sicherheitshinweise missen zusammen mit internationalen Sicherheitsstandards (ISO/
IEC) " und anderen Sicherheitsvorschriften beachtet werden.

Achtung verweist auf eine Gefahrdung mit geringem
Risiko, die leichte bis mittelschwere Verletzungen zur
Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird.

A Achtung:

Warnung verweist auf eine Gefdhrdung mit mittlerem
Risiko, die schwere Verletzungen oder den Tod zur
Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird.

/A Warnung:

Gefahr verweist auf eine Gefahrdung mit hohem
Risiko, die schwere Verletzungen oder den Tod zur
Folge hat, wenn sie nicht verhindert wird.

/\ Gefahr:

/A Warnung

1. Verantwortlich fiir die Kompatibilitdt bzw. Eignung des Produkts ist

die Person, die das System erstellt oder dessen technische Daten
festlegt.

Da das hier beschriebene Produkt unter verschiedenen
Betriebsbedingungen eingesetzt wird, darf die Entscheidung Uber dessen
Eignung fur einen bestimmten Anwendungsfall erst nach genauer Analyse
und/oder Tests erfolgen, mit denen die Erfullung der spezifischen
Anforderungen Uberpruft wird.

Die Erfullung der zu erwartenden Leistung sowie die Gewéahrleistung der
Sicherheit liegen in der Verantwortung der Person, die die
Systemkompatibilitat festgestellt hat.

Diese Person muss anhand der neuesten Kataloginformation standig die
Eignung aller Produktdaten Uberprifen und dabei im Zuge der
Systemkonfiguration alle Moglichkeiten eines Gerateausfalls ausreichend
berlcksichtigen.

. Maschinen und Anlagen diirfen nur von entsprechend geschultem
Personal betrieben werden.
Das hier beschriebene Produkt kann bei unsachgemaBer Handhabung
gefahrlich sein.
Montage-, Inbetriebnahme- und Reparaturarbeiten an Maschinen und
Anlagen, einschlieBlich der Produkte von SMC, ddrfen nur von
entsprechend geschultem und erfahrenem Personal vorgenommen
werden.

. Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen oder der Ausbau
einzelner Komponenten diirfen erst dann vorgenommen werden,
wenn die Sicherheit gewahrleistet ist.

Inspektions- und Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen dirfen erst
dann ausgefuhrt werden, wenn alle MaBnahmen Uberpruft wurden, die ein
Herunterfallen oder unvorhergesehene Bewegungen des angetriebenen
Objekts verhindern.

Vor dem Ausbau des Produkts mussen vorher alle oben genannten
SicherheitsmaBnahmen ausgefthrt und die Stromversorgung abgetrennt
werden. AuBerdem mussen die speziellen VorsichtsmaBnahmen fur alle
entsprechenden Teile sorgfaltig gelesen und verstanden worden sein.
Vor dem erneuten Start der Maschine bzw. Anlage sind MaBnahmen zu
treffen, um unvorhergesehene Bewegungen des Produkts oder
Fehlfunktionen zu verhindern.

. Die in diesem Katalog aufgefiihrten Produkte werden ausschlieBlich
fiir die Verwendung in der Fertigungsindustrie und dort in der
Automatisierungstechnik konstruiert und hergestelit. Fiir den Einsatz
in anderen Anwendungen oder unter den im folgenden aufgefiuhrten
Bedingungen sind diese Produkte weder konstruiert, noch ausgelegt:
1) Einsatz- bzw. Umgebungsbedingungen, die von den angegebenen

technischen Daten abweichen, oder Nutzung des Produkts im Freien
oder unter direkter Sonneneinstrahlung.

2) Installation innerhalb von Maschinen und Anlagen, die in Verbindung
mit Kernenergie, Eisenbahnen, Luft- und Raumfahrttechnik, Schiffen,
Kraftfahrzeugen, militarischen Einrichtungen, Verbrennungsanlagen,
medizinischen Geraten, Medizinprodukten oder Freizeitgeraten
eingesetzt werden oder mit Lebensmitteln und Getranken,
Notausschaltkreisen, Kupplungs- und Bremsschaltkreisen in Stanz- und
Pressanwendungen, Sicherheitsausrtistungen oder anderen
Anwendungen in Kontakt kommen, soweit dies nicht in der Spezifikation
zum jeweiligen Produkt in diesem Katalog ausdrucklich als
Ausnahmeanwendung fur das jeweilige Produkt angegeben ist.

1) ISO 4414: Pneumatische Fluidtechnik -- Empfehlungen fur den
Einsatz von Geraten fur Leitungs- und
Steuerungssysteme.

ISO 4418: Fluidtechnik — Ausfuhrungsrichtlinien Hydraulik.

|IEC 60204-1: Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausrtstung
von Maschinen (Teil 1: Allgemeine Anforderungen)

ISO 10218-1: Industrieroboter — Sicherheitsanforderungen.

usw.

/A Achtung

3) Anwendungen, bei denen die Moglichkeit von Schaden
an Personen, Sachwerten oder Tieren besteht und die
eine besondere Sicherheitsanalyse verlangen.

4) Verwendung in Verriegelungssystemen, die ein
doppeltes Verriegelungssystem mit mechanischer
Schutzfunktion zum Schutz vor Ausfallen und eine
regelmaBige Funktionsprtfung erfordern.

Bitte kontaktieren Sie SMC damit wir Ihre Spezifikation
fiir spezielle Anwendungen priifen und lhnen ein
geeignetes Produkt anbieten kénnen.

/A Achtung

1. Das Produkt wurde fiir die Verwendung in der
herstellenden Industrie konzipiert.
Das hier beschriebene Produkt wurde fir die friedliche
Nutzung in Fertigungsunternehmen entwickelt.
Wenn Sie das Produkt in anderen Wirtschaftszweigen
verwenden mochten, mussen Sie SMC vorher informieren
und bei Bedarf entsprechende technische Daten
aushandigen oder einen gesonderten Vertrag
unterzeichnen.
Wenden Sie sich bei Fragen bitte an die nachste SMC-
Vertriebsniederlassung.

Einhaltung von Vorschriften

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

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

Einhaltung von Vorschriften
1. Die Verwendung von SMC-Produkten in

Fertigungsmaschinen von Herstellern von
Massenvernichtungswaffen oder sonstigen Waffen ist
strengstens untersagt.

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

A Achtung

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

Bei den von SMC hergestellten oder vertriebenen Produkten
handelt es sich nicht um Messinstrumente, die durch
Musterzulassungsprifungen gemaB den Messgesetzen
eines jeden Landes qualifiziert wurden.

Daher konnen SMC-Produkte nicht fir betriebliche Zwecke
oder Zulassungen verwendet werden, die den geltenden
Rechtsvorschriften fur Messungen des jeweiligen Landes
unterliegen.
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mailbox@smcitalia.it
info@smc.lv

Lithuania  +37052308118
Netherlands +31(0)205318888
Norway +47 67129020
Poland +48 222119600
Portugal ~ +351 214724500
Romania  +40 213205111
Russia +7 (812)3036600
Slovakia  +421(0)413213212
Slovenia  +386 (0)73885412
Spain +34 945184100
Sweden +46 (0)86031240
Switzerland +41(0)523963131
Turkey +90 212 489 0 440
UK +44 (0)845 1215122

South Africa +27 10 900 1233

www.smclt. It
www.smc.nl
WWW.Smc-norge.no
www.smc.pl
WWW.SMC.eu
WwWw.smcromania.ro
WWW.SMC.eu
www.smc.sk
WWW.SMC.Si
WWW.SMC.eu
WWW.SMC.NuU
www.smc.ch
www.smcturkey.com.tr
www.smc.uk

WWwWw.smcza.co.za

info@smclt.It

info@smc.nl
post@smc-norge.no
sales@smc.pl
apoioclientept@smc.smces.es
smcromania@smcromania.ro
sales@smcru.com
office@smc.sk
office@smc.si
post@smc.smces.es
smc@smc.nu

info@smc.ch
info@smcturkey.com.tr
sales@smc.uk

zasales@smcza.co.za

Die Angaben kénnen ohne vorherige Ankindigung, und ohne dass dem Hersteller daraus eine Verpflichtung entsteht, geéndert werden.
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