I
Elektrischer Greifer > o

= Einfache Einstellung

Positionen kénnen mit nur 2 Parametern eingestellt werden:

Position und Kraft Kt_

Daten Achse 1
Schritt-Nr. 0
Posn 12.00 mm
Kraft 40%

+ Teaching-Box-Maske

%y

Mit Schutz gegen Herunterfallen der Werkstiicke Mit Greifer-Uberpriifungsfunktion
(Alle Serien mit Selbst-Verriegelungsmechanismus.) Identifizieren von Werkstticken mit unterschiedlichen Abmessungen/
Die Haltekraft am Werkstiick wird auch beim Anhalten oder ereuten Starten aufrechterhalten. Erfassen der Montage und des Entfernens der Werksticke.

Die Werkstlicke kénnen mit der Hand entfernt werden.

Position, Geschwindigkeit und Kraft sind

Energieeinsparung einstellbar. (64 Positionen)

Der Selbst-Verriegelungsmechanismus verringert die Leistungsaufnahme.

Kompakte GehausegréBen und Langhub-Ausfiihrungen
Erzielt die Haltekraft, die den haufig verwendeten pneumatischen Greifern entspricht.

geringemiGewicht
Zahlreiche Haltekrafte

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

T
o d

Serie LEHZ

BaugréBe

Hub Haltekraft [N]
[mm] Standard | kompakt
10 4 2 bis 6
6 bis 14
16 6 3 bis 8
20
25
32 22 52 bis 130 —
40 84 bis 210 —

16 bis 40 11 bis 28

=| (¢

BaugréBe [:‘::] Haltekraft [N]
10 16 (32) 3 bis 7
20 24 (48) 11 bis 28
32 32 (64) 48 bis 120
40 40 (80) 72 bis 180
( ): Langhub —
—
J— |

Hub/ Haltekraft [N]
BaugroBe |Durchmesser
[mm] Standard kompakt
10 4 2.2 bis 5.5 1.4 bis 3.5
20 6 9 bis 22 7 bis 17
32 8 36 bis 90 —
40 12 52 bis 130 —

CAT.EUS100-77B-DE



Elektrischer 2-Finger-Greifer

Serie LEHZ | BaugroBe: 10, 16, 20, 25, 32, 40
Serie LEHF /| BaugréBe: 10, 20, 32, 40

® kompakt bei geringem Gewicht ® fiir Langhubbetrieb, fir das Halten
Verschiedene Haltekrafte verschiedener Werkstuckarten.

[ __Kompakt
Gewicht: 1 65 g Gewicht: 1 35 g Hub: max. 40 mm Hub: max. 80 mm

(LEHZ10) (LEHZ10L)

' . N\
Fingeroptionen /\ /\
Serie LEHZ Serie LEHF
) Notbetitigung/ Notbetatigung/ [ Gleitspindel ]
Einstellschraube Einstellschraube/beidseitig Verringerter Reibungswiderstand

Zum Offnen und SchlieBen der Finger Zum Offnen und SchiieBen der Finger durch spezielle
¥ (bei ausgeschalteter Spannungsversorgung) (bei ausgeschalteter Spannungsversorgung) | Oerflachenbehandiung

. .,
.

e N B —

seitliche Montage mit
Gewindebohrung

q i
LD
) . Gleitspindel
Durchgangsbohrung in et | H
A _ iRy verringerter
Offnungs-/SchlieBrichtung T e |. — il
durch spezielle
Oberflachenbehandlung
U
| ]
Fehlausrichtung der Linearfiihrung wird verhindert
L Die Fehlausrichtung der Linearflihrung
Flachfinger = = ehla g der Linea g wird verhinde wird durch 2 Positionierstifte verhindert.
\__mit Gewindebohrung Die Fehlausrichtung der Linearflihrung
e QO wird durch 2 Positionierstifte verhindert.

Montageméglichkeiten=========================cccccccsssssssssssss==-
Serie LEHZ Serie LEHF

u Bei Verwendung des Gewindes E Bei Verwendung des Gewindes Bei Verwendung des Gewindes ﬂ Bei Verwendung des E Bei Verwendung des Bei Verwendung des

auf der Seite des Gehduses ! an der Montageplatte ' auf der Riickseite des Gehauses Gewindes am Gehéuse ! Gewindes an der ' Gewindes auf der
Montageplatte Riickseite des Gehéduses
Positionierstift 1E|nbaulage

Positionierstift Positionierstift Positionierstift [

# .- _ Einbaulage Einbaulage
) Einbaulage Einbaulage @ @ # — -
Einbaulage
‘ q Positionierstift: QE Positionierstift
| — 1 | 3

Ubersicht 1 @gvc



Elektrischer 3-Finger-Greifer

Serie LEHS / BaugroBe: 10, 20, 32, 40

® verwendbar bei runden Werkstiucken
——

| __Kompakt
Gewicht: 1 85 g Gewicht: 150 g

(LEHS10) (LEHS10L)

Motorkabel-Eingangsrichtung kann
gewahlit werden.

Serie LEHZ

Eingang auf der linken Seite

Serie LEHS
Notbetatigung/
Einstellschraube

zum Offnen und SchlieBen der Finger
y (bei ausgeschalteter Spannungsversorgung)

7

Motorkabel-Steckerabdeckung ;

Eingang auf der vorderen Seite

Gleitspindel Serie LEHF

verringerter Reibungswiderstand
durch spezielle
Oberflachenbehandlung

Eingang auf der linken Seite  Eingang auf der rechten Seite

; I S T P e il
Motorkabel ;
o | o

mit Prismenfiihrungsstruktur

kompakt, hohe Haltekraft durch
Prismenfihrungsstruktur

Serie LEHS

Serie LEHS )
u Bei Verwendung des Gewindes E Bei Verwendung des Gewindes auf
an der Montageplatte ; der Riickseite des Gehduses =7 J
Positionierstift '
Positionierstift
Einbaulage Einbaulage
Eingang auf der vorderen Seite

\- J
% SMC Ubersicht 2



Anwendungsbeispiele
4{ Greifen von leicht verformten oder beschadigten Teilen )7

Testschlauch

Steuerung der Geschwindigkeit und der Haltekraft, Positionieren

Ausrichtung und Auswahl Greifanwendung in Weicher Griff/
willkiirlich ausgerichteter Teile engen Umgebungen hohe Frequenz

tiefe Bohrungen | e
=

Identifizierung von . Positionieren Geschwin- %

Werkstiicken mit digkeitss_)t_eugrung
unterschiedlichen un_d Positionieren
Abmessungen (Mindesthub)
@reifen von zylindrischen und halbrunden TeiIe@

Steuerung der Geschwindigkeit und der Haltekraft

ZS\NC

Ubersicht 3



( Systemaufbau

@ Elektrischer Greifer

~ -

Spannungsversorgung
fir 1/O-Signal
24VDC

® Schrittmotor-

Controller* X

--------- @ 1/0-Kabel*
Bestell-Nr.: LEC-CN5-1 m

Antriebskabel® @-------------
Bestell-Nr.: LE-CP-OI

zu CN1

Spannungsversorgung des Controllers “/

@ Spannungsversorgungsstecker
(Zubehor)
verwendbare Kabelgrée
AWG20 (0.5 mm?)

Die mit = markierten Bauteile sind je nach
Modellauswahl inbegriffen.

@ Controller-Software
(Kommunikationskabel, Umsetzer und
USB-Kabel sind inbegriffen.)
Bestell-Nr.: LEC-WA1

® Teaching Box m
(mit 3 m Kabel)
Bestell-Nr.: LEC-T1-3EGO

Kommunikationskabel-@---------

--------- @ USB-Kabel

Umsetzer @

O
z

Ubersicht 4



Einfache Einstellung fur den sofortigen Einsatz
Verkurzte, schnelle Inbetriebnahme

M Die Daten des Antriebs sind bereits im Controller hinterlegt. ’Weitere Informationen zum Controller finden Sie auf Seite 50.

Die Parameter fiir die Erstinstallation sind bei Lieferung bereits im Controller eingestellt.
Der Controller kann im "Easy Mode" schnell in Betrieb genommen werden.

4 )
Antrieb und Controller werden zusammen als Paket verkauft.
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist.
Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme Folgendes: Controller
(D Stellen Sie sicher, dass die Modell-Nr. des Antriebstypenschilds mit der des Controller-Typenschilds tibereinstimmt.
@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-I/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP).
Antrieb LEHZIOLK2-4
_ : . . NP pE -~
N " | © @ ' J

Einfache Einstellung im "Easy Mode"

Leichter Betrieb und einfache Steuerung

Bei Verwendung einer Teaching Box @R L e L T e
Uber die MenU-Icons kénnen
Funktionen gewahit werden. ‘ Maske 1. Maske
Antriebs-Schrittdaten, wie z.B. Position, TAk
Geschwindigkeit, Kraft usw. kénnen
eingestellt und angezeigt werden.

Beispiel fiir das Uberpriifen mittels Monitor

Das Einstellen der Position usw. und > Maske 7= say B > Maske
die Uberwachung des Betriebs erfolgen i . A'—ﬁRM > .
Uiber die zweite Maske. Daten Achse 1 . Uberwachen Achse 1
A (e Schritt-Nr. .~ 0 ™ Schritt-Nr. 1
EAI: S‘Ie(lgf:ﬁ 2: - Posn  /123.45 mm\ Posn 12.34 mm
Scrollen ist - Kraft | 30% ; Kraft 50%
einfach ".‘g;.; . e I Der Status
anzuwahlen ‘ v kann Uberpruft werden.
und zu ; Kann nach der Eingabe der Werte durch
bedienen. Drlcken der "SET"-Taste gespeichert werden.
UElli AR a6 Daten __ Achse 1 Daten _ Achse 1
Die Daten kénnen mit nur zwei Schritt-Nr. 0 Schritt-Nr. 0
Parametern eingestellt werden. Drem 45 00 : Dram  EOA !
(Sonstige Bedingungen sind bereits | Posn 12.00 mm i |||||||||II’ i Posn 5.00 mm i
eingestellt.) Kraft 40% Kraft 60%
Bei Verwendung der Mo Moo BEE
Controller-Software .. b g rwoms| sw | smmen
Antriebs-Schrittdaten, wie z.B. Position, Geschwindigkeit, | s w posin Spesd Foe e Handbetrieb
Kraft usw. kénnen eingestellt und angezeigt werden. e EELJA 0l ol e
Die Schrittdaten kénnen auf ein und derselben Seite Bl e =
eingestellt und der Antrieb getestet werden. | M:R" ey | = mm:___:__l__:___'_T_’f‘_f’?‘_’_: '(TeSt starten >
Kann fur Jog und Verfahren mit festen Werten verwendet “S’ﬁ“ vt oee [ Feriiion 'p'u;h;'n;; T:J;h;;gé; “nees
werden. i 0 &bsoluts mmmn Y ] -
i 1/ Absolute 100 10,00 ] 0
: 2 Absolute 100 20,00 ] 0 . .
i| 8 4bsolute 200 30,00 ] 0 Positionierdaten-
i 4| Absolute 200 40,00 ] 0 T .
|8 bsolute ann 50,100 i i Einstellung
1 B dbsolute 300 E0.00 n n
: ?|Absolute 400 70,00 ] 0
i 8| Absolute ann 80,00 ] 0
N 3osolute | AN ] — i — L il
Einstellen der :'M?.I\Te'SBEeE"zE['m'm'/sEE] ------------ -i E-'Ma-ag‘;;;“““%é ------------ i Verfahren mit
Geschwindigkeit L — = Q Q'ﬂ festen Werten
Ready =100.00 ~ 300.00

Ubersicht 5 %SNC



Detaileinstellung im "Normal Mode"

Wahlen Sie "Normal Mode", wenn eine Detaileinstellung erforderlich ist.

Einstellung der Parameter
JOG und Verfahren mit festen Werten, zurlick zum Ausgangspunkt, Testbetrieb
und Test der Ausgange kénnen durchgefiihrt werden.

Detaileinstellung der Schrittdaten
Uberwachung von Signalen und Statusanzeige

Bei Verwendung der
Controller-Software:

Jede Funktion wird in einem
anderen Fenster angezeigt.

Sie kénnen die Funktionsfenster
frei auf dem Bildschirm
positionieren.

Schrittdaten

it

T na i e
If“ﬁ‘_—m' et | e |
o s Parameter il o] s
il S..2)
e -
1| o
= et
Uberwachung T—
Bei Verwendung einer Mend Achse 1
Teaching-Box-Maske: .
.................................................. Parameter Menl Achse 1
In dieser Box kénnen Schrittdaten und Test Schritt-Nr. A
Parameter gespeichert/weitergeleitet 0 Mend Achse 1
werden. Hauptmenti- Betriebsart v| Schritt-Nr. 1
Fir den Testbetrieb Maske o Position  123.45 mm
cnrittaaten- -
| lombusin forse |
werden. Test-Maske SVRE[@]
Spe2|f|sch§ Elnstelllfngen SETON[ ] v
der Teaching-Box kdnnen
geandert werden. Uberwachungsmaske
Einstellparameter T vomne pa e
. Easy Mode |Normal Mode
Funktion Inhalt PC B PC.TB
Speed Kann in Schritten von 1 mm/s eingestellt werden. Bezeichnet die Geschwindigkeit zwischen den Fingern. O O O
Position Kann in Schritten von 0.01 mm eingestellt werden. Bezeichnet die Position zwischen den Finger. (Wahrend des Vorschubs: Vorschub Startposition)| O O O
Acceleration/Deceleration | Kann in Einheiten von 1 mm/s2 eingestellt werden. Bezeichnet die Beschl./Verz. zwischen den Fingern.| O O O
e Pushing force Kann in Schritten von 1% von 40% bis 100% eingestellt werden. Positionierbetrieb: eingestellt auf 0%.| O O O
(Auszug) Trigger LV Schwellenwert der Zielkraft wahrend des Vorschubbetriebs: Kann in Schritten von 1% von 40% bis 100% eingestellt werden. | O X O
Pushing speed Kann in Schritten von 1 mm/s eingestellt werden. Bezeichnet die Vorschubgeschwindigkeit zwischen den Fingern. O X O
Positioning force Kann in Schritten von 1% von 40% bis 150% eingestellt werden. Die Stellkraft muss wéhrend des Abnehmens auf 150% eingestellt sein. O X O
T e W-é.'lhrend des Positioniervorgangs: Breite zur Zielposition. Muss auf "min. 0.5 eingestellt werden. O % O
Wahrend des Vorschubvorgangs: entsprechend des Bewegungsgrades wahrend des Vorschubvorgangs
Stroke (+) Hubbegrenzung + (Einheit: 0.01 mm) X X O
Parameter | Stroke (-) Hubbegrenzung — (Einheit: 0.01 mm) X X O
(Auszug) | ORIG speed Einstellung der Geschwindigkeit der Riickkehr zur Ausgangsposition méglich X X O
ORIG ACC Einstellung der Beschleunigung der Ruckkehr zur Ausgangsposition méglich X X O
JOG Wihrend der Schalter gedriickt gehalten wird, kann der kontinuierliche Betrieb bei Einstellgeschwindigkeit getestet werden. | O O O
MOVE Der Betrieb bei Einstellentfernung und -geschwindigkeit ausgehend von der aktuellen Position kann gestestet werden| O X O
Test Return to ORIG Riickkehr zur Ausgangsposition kann getestet werden. O O O
Test drive Der Betrieb der spezifizierten Schrittdaten kann getestet werden. O O (kontinuierﬁc)her Betieb)
Compulsory output EIN/AUS der Ausgangsklemme kann getestet werden. X X O
Uberwachen DRV mon Aktuelle Position, aktuelle Geschwindigkeit, aktuelle Kraft und spezifizierte Schrittdaten-Nr. kann tiberwacht werden.| O @) O
In/Out mon Aktueller ON/OFF-Status der Ein- und Ausgénge kann Uberwacht werden. X X O
ALM Active ALM Aktueller Alarm kann bestatigt werden. O O O
ALM Log record In der Vergangenheit erzeugter Alarm kann bestatigt werden. X X O
Datei Save/Load Schrittdaten und Parameter des Controllers kénnen gespeichert, weitergeleitet und geldscht werden. X X O
Sonstige | Language Wechsel zwischen Japanisch und Englisch mdglich. OB O Or2.+3

x1 Jeder Parameter wird werkseitig entsprechend der empfohlenen Bedingung eingestellt. Bitte &ndern Sie die Einstellung von Parametern, die angepasst werden missen.
*2 Teaching Box: Im Normal Mode kann der Betrieb der Teaching Box auf Englisch oder Japanisch eingestellt werden.
x3 Controller-Software: Kann durch Wéhlen der englischen oder japanischen Version installiert werden.

% S\VC
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Elektrischer 2-Finger-Greifer / Serie LEHZ / LEHF
Elektrischer 3-Finger-Greifer / Serie LEHS

Varianteniubersicht
2-Finger-Greifer
Offnungs- und Offnungs- .
serie | Baugrse Schliephub/ | Haftekraft [N] Schiiepge- | cowiehtlal | i
bi:‘s::;lg Standard | kompakt SCh(‘:v‘ll;?;sg)kelt Standard| kompakt DL
10 4 2 bis 6 165 135
6 bis 14 5 bis 80
16 6 3 bis 8 220 190
20 10 430 365
16 bis 40 | 11 bis 28 | 5 bis 100 S.2
25 14 585 520
32 22 52 bis 130 — 1120 —
5 bis 120
40 30 84 bis 210 — 1760 —
Offnungs- und Offnungs-
. . SchlieBhub/ SchlieBge- Gewicht [g] Details
Serie | BaugroBe beidseitig i ] schwindigkeit auf Seite
(mm) (mm/s)
10 16 (32) 3 bis 7 5 bis 80 340 (370)
20 24 (48) 11 bis 28 610 (750)
S.19
32 32 (64) 48 bis 120 5 bis 100 1625 (1970)
40 40 (80) 72 bis 180 1980 (2500)
( ): Langhub
3-Finger-Greifer
Offnungs- und Offnungs- :
serie | Bauarsp SchlieBhub/ Haltekraft [N] Schiiefge: | cowiehtIal | po
augrobe Durchmesser | o T\ t | Schwindigkeit (o T | 2 Seite
(mm) andar ompa e andard| kompa
10 4 2.2 bis 5.5|1.4 bis 3.5| 5 bis 70 185 150
20 6 9bis22 | 7bis17 | 5 bis 80 410 345
S.34
32 8 36 bis 90 — 5 bis 100 975 —
40 12 52 bis 130 — 5bis 120 | 1265 —
Schrittmotor-Controller
Nenn- Parallel-l/O
. Anzahl Details
Serie Spannungs- . Positionen | auf Seite
versorgung Eingang Ausgang
. 24 VDC 11 Eingadnge 13 Ausgénge 64 S. 49
> +10% (Optokoppler) (Optokoppler) '
4 SNC

Produktspezifische Sicherheitshinweise
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Serie LEHZ
Modellauswahl

Modellauswahl

Auswahlverfahren

Ermittlung der
Haltekraft.

} Ermittlung der
Hebelarmlédnge

> Ermittlung der von auBen auf
die Finger einwirkende Kraft.

m Ermittlung der Haltekraft

Ermittlung der - Berechnung der - Wahl eines Modells aus - Wahl der
Betriebsbedingungen erforderlichen Haltekraft dem Haltekraft-Diagramm Vorschubgeschwindigkeit
Beispiel Richtlinien zur Auswahl des Greifers unter LEHZ20
Werkstiickgewicht: 0.1 kg | | Berlicksichtigung des Gewichts des Werkstiicks 50 | | |
@ Obwohl die Bedingungen je nach Form des Schubkraft 100%
Werkstlicks und dem Reibungskoeffizienten = 40
zwischen Finger und Werkstick variieren, sollte "
ein Modell ausgewahlt werden, das eine Haltekraft = 29 70%
besitzt, die das 10- bis 20-fache des Gewichts des X —
Werkstiicks betragt.A"m) 22 40%
Anm.) Fir weitere Einzelheiten, siehe Berechnung der T
erforderlichen Haltekraft. 10
® Wenn groBe Beschleunigungen oder StoBkrafte 0
wahrend des Werkstiicktransports erwartet werden, 0 203040 60 80 100 120 140
miissen VorsichtsmaBnahmen getroffen werden. Hebelarm L [mm]

Beispiel) Die Haltekraft soll mindestens das 20-fache
der Masse des Werkstuickes betragen.

Erforderliche Haltekraft
=0.1kgx20x9.8m/s?2~min. 19.6 N

Schubkraft: 70%

Hebelarmldnge L = 30 mm

Vorschubgeschwindigkeit: 30 mm/s

O
2

oy

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

oy

Bei Wahl des Modells LEHZ20

® Die Haltekraft 27 N wird, durch den
Schnittpunkt des Abstands des Hebelarms
L = 30 mm bei einer Schubkraft von 70%.

® Die Haltekraft betragt das 27,6-fache des
Gewichtes des Werkstiicks und erfiillt somit
die Bedingung, dass der Wert mindestens das
20-fache betragen soll.

LEHZ20

— 1;2 Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
90
80
70
60
50
40
30

0

Schubkraft/Schwellenwert [%

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

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



Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie LEHZ

Berechnung der erforderlichen Haltekraft

H ] ] 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)

3
LEHF

: Gravitationskonstante (= 9.8 m/s?)
: Werkstiickgewicht (N)
sind die Bedingungen,
unter denen das Werkstiick nicht fallt,

Finger

mg

Anbauteil

F 2xuF>mg

[N f
Anzahl Greiferfinger

|
|
! T Werkstuck
uF uF
mlg und somit F > M9
2xpu

LEHS

Da “a“ als Sicherheitsfaktor definiert ist ergibt

"Die Haltekraft soll mindestens das 10 bis 20-fache sich fiir "F" nachfolgende Formel:

des Werkstlickgewichts betragen".

* Die von SMC empfohlene Angabe "10- bis 20-fache des Werkstiickgewichts" F=
wird mit einem Sicherheitsfaktor a = 4 berechnet, der StoBlasten wahrend
des normalen Betriebes, usw. beriicksichtigt.

mg
2xpu

Xa

(Hinweis) Reibungskoeffizient u (abh&ngig von

u=0.2 u=0.1 Betriebsumgebung, Haltekraft, usw.)
Reibungskoeffizient it | Anbauteil - Werkstiickmaterial (Richtlinie)
mg mg " —
F= x4 =10 x mg F= x4 =20 xmg 0.1 Metall (Oberflachenrauhigkeit max. Rz3.2)
2x0.2 2x0.1
0.2 Metall
* * min. 0.2 Gummi, Kunststoff usw.

[10 fach des Werkst[]ckgewichts] [20 fach des Werkst[]ckgewichts]

Anm.) » Auch wenn der Reibungskoeffizient mehr als u = 0.2
betragt, empfiehlt SMC aus Sicherheitsgriinden, die
Greifer so zu wahlen, dass die Haltekraft mindestens
das 10 bis 20-fache des Werkstiickgewichts betragt.

* Wenn groBe Beschleunigungen oder StoBkrafte
wahrend des Werkstlcktransports erwartet werden,
mussen VorsichtsmaBnahmen getroffen werden.

O
2

Produktspezifische Sicherheitshinweise

LECP6

Produktspezifische Sicherheitshinweise




Serie LEHZ

Modellauswahl

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.

auBengreifend

® Stellen Sie sicher, dass sich der Hebelarm des Werkstlicks "L"
innerhalb des unten dargestellten Bereichs befindet.

innengreifend

& o
o o Finger
| A
Anbauteil

L: Hebelarm
F: Haltekraft

F—»

R (|
& &
e} © Finger
Anbauteil Iz
-
_— . L: Hebelarm
F F F: Haltekraft
Werkstlick

# Die Schubkraft gehdrt 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.
LEHZ10 LEHZ10L
20 Haltekraftgenauigkeit: £30% vom Endwert 8 Haltekraftgenauigkeit: £30% vom Endwert
= 1° Schubkraft 100% = 6
Z ° P4 T
= 1 = —~~_Schubkraft 100%
..Lb 12 ..Lb \
S 70% T 4 m——— 0% P ——
3 s - 3 1%
§ A 40% § 5 —_— 40% \
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
= = —~~
z z
e — =
TR S"i“’aﬂ oS TR \\ Schubkraft 100%
g —— 70% g D 70% | T—
© [— © —_—
£ . — 40% m T » T~ | 40% [
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]

O
2



Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie LE HZ

* Die Schubkraft gehért zu den Werten der Schrittdaten,

+ Die Schubkraft gehort zu den Werten der Schrittdaten,

Standard die in den Controller eingegeben werden. Kom pakt die in den Controller eingegeben werden.
LEHZ20 LEHZ20L
50 Haltekraftgenauigkeit: 225% vom Endwert 35 Haltekraftgenauigkeit: £25% vom Endwert
40 Schubkraft 100% 30 Schubkraft 100%
z Z 25 |
30 70% £ 20 — o
5 — T — [ 70%
2 2 ; 2 |
s 40% S 10 40%
10 5 I —
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHZ25 LEHZ25L
50 Haltekraftgenauigkeit: £25% vom Endwert 35 Haltekraftgenauigkeit: £25% vom Endwert
4 Schubkraft 100% %
> 40 ————r=Schublr= ° = 5| Schubkraft 100%
T m 20 T
4 (-} )
I (0 IS B 70%
i, 20 i, 15
= —_— o, =
s 40% T 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 Schubgeschwindigkeit
. @ Stellen Sie die [Schubkraft] und den [Schwellenwert] auf einen
= 120 ———_Schubkraft 100% Wert innerhalb des unten angezeigten Grenzbereichs ein.
z S
w Standard
= — o,
g 80 ‘ﬂ’ 110 Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
S = 100
§ 40% = 90
40 % 80
=z 70
0 £ 60
0 50 100 150 200 250 L 50
Hebelarm L [mm] S 40
S 30
LEHZ40 g o 10 20 30 40 50 60
250 Haltekraftgenauigkeit: £20% vom Endwert Schubgeschwindigkeit [mm/s]
Kompak
200 Schubkraft 100% o 1?: t
Z T — Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
= 2 100
L 150 ey 5 5 %
£ \& % 80
i~ — )
< 100 T 70
5 40% Z &0 |
T &
50 = 50
<
X 40
0 £ 30
0 50 100 150 200 250 D 0 10 20 30 40 50 60
Hebelarm L [mm] Schubgeschwindigkeit [mm/s]

O

:

LL
I
L
-l

LEHS
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Serie LEHZ

Modellauswahl

m Ermittlung von Haltepunkt 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 verkiirzen.

auBengreifend

innengreifend

O o0

O o

o9

O o

i

H: Exzentrizitat
L: Hebelarm

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. Kompakt die in den Controller eingegeben werden.
LEHZ10 LEHZ10L
100 100
‘E 80 ‘E 80
E E
T 60 >~ T 60 ~. 205
5 N . 5 %
i N i S 3o,
£ 40 \ £ 40 0/,06 Q
@ 200, N @ /rra,?
X 20 S o X 20 70
w b,{,,a” w (4 \
0 & % 0 | \
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHZ16 LEHZ16L
140 140
— 12 — 12
L. 100 L. 100
I \\ T \\90/7
= 80 200 = 80 Up,
B %, pe NS
N 60 Se, 300 N g0 NI ,
= ) ° ‘= 0po
= l/b = \ %
@ Ar, @ 2o
N 40 % 0m N 8 40 %, 4
G 5 9% TN G 5 N9
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
5 80 205, = 80 0.
= = ?00
& 60 \s\ & 60 Xs% %
& ebl/ 200, 5 \064’
e 40 b4, % Q 40 &
X & X TN 70
o, N 70, o, N0q.
00/0 N \°'\
0 AN 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]

O




Elektrischer 2-Finger-Greifer 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
‘E 200 'E 200
E £
= 150 T 150 20,
2 2o b s 05,
£ 100 S5 £ 100 Jugy n
Q b“r& 8 wloo I
X 50 70, 5 50 % TT]
i 00/0\\ w -l
0 0
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHZ32
250
E 200
£ £
T w
— 150
g 100 \ 4oo/° -
= Sen
N *
i

150 200 250
Hebelarm L [mm]

Produktspezifische Sicherheitshinweise

LEHZ40
250

'E 200

£

T 150 ™~

g 0,

N 2

[0) 7

3 50 %,

0 ™~

0 50 100 150 200 250
Hebelarm L [mm]

LECP6

Produktspezifische Sicherheitshinweise
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Serie LEHZ

Modellauswahl

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

My
—
T
([
o o o o ‘ o o
© © ° © ° ©
] i -l
; , I
Mp Mr
Fv
Fv: zulédssige vertikale Last Mp: Langsbelastung Mr: Seitenbelastung  My: Querbelastung

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

el zulassige vertikale zuléssiges 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)K2-10 147 132 132 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 45 9

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

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

Eine statische Last von F = 10 N, bewirkt bei einer Hebelarmlénge
L = 30 mm beim Greifer LEHZ16K2-6 ein Kippmoment.
Somit ist eine Verwendung mdglich.

. _ M (zuldssiges statisches Moment) (N-m) .. 0.68
zulassige Last F (N) = T zulédssige Last F = 30 x 103
(*Konstante zur Einheitenumrechnung) =22.7 (N)

Last F = 10 (N) < 22.7 (N)

O
2



Elektrischer 2-Finger-Greifer

Serie LEHZ

LEHZ10. 16, 20, 25, 32, 40 C€

Bestellschliissel

LEHZ[10]| [(K2-/4 -R|[1][6N|1

BaugroBe ¢ lController-Montage
10 — | Schraubenmontage
16 D Anm.) | DIN-Schienenmontage
20 Ausfilihrung Anm.) DIN-Schiene ist nicht L
25 — Standard inbegriffen. Bitte getrennt T
32 bestellen. (siehe Seite 51). w
20 L Anm)|  kompakt . |
Anm.) Nur fir BaugroBe: -~ I/O-Kabellange
10, 16, 20, 25 Controller-Ausfiihrung A"™) [ — | ohne Kabel
— | ohne Controller 1 1.5m
Fingeroptionen 6N mit Controller (NPN) 3 3m
Standard (Gewindebon 6P | mit Controller (PNP) 5 5m
-1 Standard (Gewindebohrung . ) - -
in Offnungs-/Schlierichtung) | Spindelsteigung ¢ Anm,) gitﬂlgﬁgztﬁgggfg?s Ejtgr;i?:?%o
2 | K | Standard '
» Motorkabellédnge 7))
— | ohne Kabel 8 8 m Anm) I
1 1.5m A 10 m Anm) ﬂ
2-Finger-Ausfiihrung ¢ 3 3m B 15 m Anm.)
5 5m C 20 m Anm)
Anm.) Wird auf Bestellung gefertigt.
! . ) ..
Hub ¢ Antrlebika?(elelusfuhrung
— | ohne Kabe
Hub Bau-
(mL:n) gré[l;e R | Robotik-Kabel (flexibles Kabel)
4 10 ¢ Kabeleingangsrichtung
6 16

Standard (Eingang auf der linken Seite) Bezugsebene fiir Montage
10 20 Y G

) 14 25 Y @
B: Durchgangsbohrung in 29 30 Bezugsebene
Offnungs- / SchlieBrichtung - i ® b far Mgnta e
. 30 40 H @t feNirMentage

Steckerabdeckung

Produktspezifische Sicherheitshinweise

Fingeroption ¢ Eingang auf der vorderen ?eit}BeZUgSG‘bene fiir Montage

Standard (Gewindebohrung
in Offnungs-/SchlieBrichtung)
seitliche Montage mit Gewindebohrung I

_Durchgangsbohrung in
Offnungs-/SchlieBrichtung F

Flachfinger mit Gewindebohrungen

J Bezugsebene

)
> S |\ fir Montage

C: Flachfinger
mit Gewindebohrung

LECP6

0O m >

&

©

£

il B

r N | £

Antrieb und Controller werden zusammen als Paket verkauft. (Controller— Seite 50) 2

Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist. ~_______ccco-----m2 T E

Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme Folgendes w E-’.

(D Stellen Sie sicher, dass die Modell-Nr. des Antriebstypenschilds mit der des Controller-Typenschilds tibereinstimmt. %

@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-I/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). ) 2
J

* Siehe Betriebsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte. Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smcworld.com/ herunterladen.

ZS\VC 9



Serie LEHZ

Technische Daten

Montageanweisung

Modell LEHZ10|LEHZ16|LEHZ20|LEHZ25|LEHZ32|LEHZ40
Hub / beidseitig (mm) 4 6 10 14 22 30
Haltekraft Standard 6 bis 14 16 bis 40 52 bis 130/84 bis 210
(N) Anm-1) kompakt | 2bis6 | 3bis8 11 bis 28 — —

Offnungs- und SchlieBgeschwindigkeit/
Schubgeschwindigkeit (mm/s) Anm.2)

5 bis 80/5 bis 50

5 bis 100/5 bis 50

5 bis 120/5 bis 50

Controller-Gewicht (g)

8 | Funktionsweise Gleitspindel + Kipphebel
-E Fingerfiihrung Linearfuhrung
g Positioniergenauigkeit [mm] Anm.3) +0.02
+ | Wiederholgenauigkeit der
a Langenbestimmung (mm) Anm. 4) =0.05
o
< | Finger-Spiel/beidseiti
ﬁ (mn§1’) AnmPs) 9 max. 0.5 max. 1.0
(= . .
< | StoBfestigkeit/
E Vibrationsfestigkeit (m/s2) Amm.6) 150/30

max. Betriebsfrequenz (C.P.M.) 60

Betriebstemperaturbereich (°C) 5 bis 40 (keine Kondensation, kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeit (%) 35 bis 85 (keine Kondensation, kein Gefrieren)

i Standard 165 220 430 585 1120 1760
Gewicht (g)
kompakt 135 190 365 520 — —

£ MotorgréBe 020 028 042
S | Motor Schrittmotor
E Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
s‘é Nennspannung (V) 24 VDC +10%
& | Sondbysstngen Standard 11/7 28/15 34/13 | 36/13
Q| kompakt 8/7 22/12 — —
3| max, Standard 19 51 57 61
% | Leistungsaufnahme
5 | W Amo kompakt 14 42 — —
)

150 (Schraubenmontage)

Anm. 1)

Anm. 2

Anm. 3

Anm. 4

Anm. 5

Anm. 6

Anm. 7

Anm. 8

Die Haltekraft muss das 10- bis 20-fache des Gewichts des zu transportierenden Werkstiicks betragen. Die Stellkraft muss wahrend
des Abnehmens des Werkstiicks auf 150% eingestellt sein. Die Haltekraftgenauigkeit muss +30% vom Endwert bei LEHZ10/16

+25% vom Endwert bei LEHZ20/25

+20% vom Endwert bei LEHZ32/40 sein.
Die Schubgeschwindigkeit sollte wahrend des Vorschubvorgangs (Haltevorgangs) innerhalb des Bereichs eingestellt sein.
Andernfalls kann es zu Fehlfunktionen kommen.
Die Positioniergenauigkeit bezeichnet die Abweichung der Halteposition (Werkstiickposition) bei einem, wiederholt vom selben
Startpunkt und demselben Werkstiick durchgefiihrten Haltevorgang.
Die Wiederholgenauigkeit der Langenbestimmung bezeichnet die Abweichung (Wert auf dem Controller-Bildschirm/Teaching Box)
wenn das Werksttick wiederholt in derselben Position gehalten wird.
Wahrend des Schubvorgangs (Haltevorgangs) kommt es nicht zu einer Beeinflussung durch Spiel. Sorgen Sie beim Offnen fiir einen
langeren Hub fiir das Spiel.
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 der Startphase.)
Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.
Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand gilt, wenn der Antrieb wahrend des Betriebs in den Positionen gehalten wird
(inkl. im Energiesparmodus wéhrend des Haltens).
Die momentane max. Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann fiir die Wahl der
Spannungsversorgung verwendet werden.

a) Bei Verwendung des Gewindes auf
der Seite des Gehduses

Positionierstift

./ Einbaulage

K3 111111111 K3
®®-<:1

10

b) Bei Verwendung des Gewindes
an der Montageplatte

c) Bei Verwendung des Gewindes auf
der Riickseite des Gehauses

Einbaulage

—> === S fm—

06
00
6

Positionierstift Positionierstift

T T T
Einbaulage % = = | =
%



Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie LEHZ

Konstruktion
Serie LEHZ
L[]
o I R
3 LL {4
®\ H gty
j [ ] - m
®\ o= T T
L wl
S H el — -
O—___| 1
eIl g@—\@
F‘@j . \@
1 (2
T
1 wl
-l
3
Pos. Beschreibung Material Anm. 2
1 | Gehduse Aluminiumlegierung eloxiert g
2 Motorflansch Aluminiumlegierung eloxiert %
3 | Zentrierring Aluminiumlegierung ?,
4 | Spindelmutter rostfreier Stahl spezial-warmebehandelt g
5 | Spindel rostfreier Stahl spezial-warmebehandelt E
=5
6 Nadellager Chromlagerstahl é
7 | Nadellager Chromlagerstahl E
8 | Greiferfinger —
9 Kipphebel spezieller rostfreier Stahl
10 | Schrittmotor —

LECP6

Ersatzteile Fingereinheit (Position 8)

Grundausfihrung (-) seitliche Montage mit Durchgangsbohrung in Offnungs-/ Flachfinger mit
9 Gewindebohrung (A) SchlieBrichtung (B) Gewindebohrungen (C)

BaugroBe 2
D
£
E
Q
S

10 MHZ-A1002 MHZ-A1002-1 MHZ-A1002-2 MHZ-A1002-3 ‘é’

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 a

40 MHZ-A4002 MHZ-A4002-1 MHZ-A4002-2 MHZ-A4002-3

ZSnC 1




Serie LEHZ

Abmessungen

LEHZ10(L)K2-4

Modell L (L1)
LEHZ10K2-400 | 103.8 | (59.7)
LEHZ10LK2-401| 87.2 | (43.1)

22.5H9 (*39%%)
Tiefe 2.5

Bezugsebene fir Montage

Motorkabelldnge =~ 300
(Kabeleingangsrichtung: Standard)

m | - = |
4 ~
wn —_
2°w 13
~ B oo
i 2|9 =1 82.5H9 (*3%°)
- : A I|e ST Tiefe 2.5
\ o JF 6 |®
o |-
~ 3.5 83 11
—| o 5]
; - o ® M N o T
~ 1
° = 35,.// I ] ~
Y
o = 2xM3x0.5x6
[s2)
Referenzposition .
5
des Haltepunkts X MAXO0.7 X6 —0.08 4 x M2.5 X 0.45
2 x ©3.3 Durchgangsbohrung 12
geschlossen: 1132
4238, gedffnet: 15 *92
19
29

Notbetétigung/Einstellschraube

Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite

20.5
10.5

20

Bezugsebene flir Montage

12

20

\ mE 20\ 2x 05

20

O
2



Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie LEHZ

Abmessungen
LEHZ16(L)K2-6
Modell L (L1)
LEHZ16K2-600 | 112.8 | (59.7)
LEHZ16LK2-601| 96.2 | (43.1)
22.5H9 (*3%%°)
Tiefe 2.5
Bezugsebene fiir Montage MOtorka_be”énge_ ~ 300
(Kabeleingangsrichtung: Standard)
Mm | - b |
arj —
:|i I %{ o ol H—H 22.5H9 (1592
i i = % o> c:)' = = Tiefe 2.5
T + | 1.2 I|e
a N L 6|
ol
X s
Te} H 1o}
g 3.5 H © Fan
2= s [ b
% +) o —
0
~ 7 e — 35, /4 __K@@R__i
() (¢ 2xM4x0.7x6
Sk ~
| <
- 2xM4x0.7x6 g0
Referenzposition 2 X033 bis —0.05
des Haltepunkts ’ 14 4xM3x0.5
geschlossen: 14.6 *32
5.9, gedffnet: 20.6 133
24
38
Kabeleingangrichtung: Eingang auf der vorderen Seite
Notbetatigung/Einstellschraube ‘ ]
I z
3 SHE
[
AN ~ H
3 >
.’ .-u-u-.l,\M
20 20
35

Bezugsebene flir Montage

O
2

13

LL
I
L
-l

LEHS

Produktspezifische Sicherheitshinweise

LECP6

Produktspezifische Sicherheitshinweise




Serie LEHZ

Abmessungen

LEHZ20(L)K2-10

Modell L (L1)
LEHZ20K2-100 | 129.6 | (61.8)
LEHZ20LK2-1001 | 115.6 | (47.8)

Motorkabelldnge =~ 300
(Kabeleingangsrichtung: Standard)

@3H9 (+8.025 )

Tiefe 3
Hﬂ"f 4 // \\
= —F /
S
Bezugsebene
fiir Montage 4
g @3H9 (+8.025 )
: ' W{ e L) M M Tiefe 3
NN ' 2|3
& ® |-
- & ' n/

o HI Y% \¥ 8 © ]
=<1 2™ ——\ © /é\ D &
N i ;; o d \24\ vl &

@ © 181 58 4 e

©
0
o , {@@} J
© d 2xM5x0.8x8
| ©
Al N

(\
| i 2xM5x0.8x8 AN ©
B geschlossen: 1063 4 2 x 4.2 Durchgangsbohrung
Referenzposition 82, gedffnet: 26 ‘% 10 8os
des Haltepunkts + - 4xM4x0.7
30 18 X X 0.
50

Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite

Notbetétigung/Einstellschraube :

2x 05

28.5

145

NP
20

Bezugsebene fiir Montage 28 20

14

O
2



Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie LEHZ

Abmessungen
LEHZ25(L)K2-14

Modell L (L1)
LEHZ25K2-14[1 | 139.8 | (61.8)
LEHZ25LK2-14001 | 125.8 | (47.8)

Motorkabelldénge =~ 300
(Kabeleingangsrichtung: Standard)

@4H9 ("5°%°)

Tiefe 3 \

ﬂﬁ = < w
= — / -
| Bezugsebene L |

fur Montage
5 —_
L LL| S
E£ 8 @4H9 (*30%0)
(==} D
iy . j 2 Tiefe 3
D | =
I|2e
A Sl /
- 5 5
@ g b % 8 ) )r(\ n
i ® © B an
Sl o Sle T\ 5 © \v o I
[ ) - 0l
o @‘ 9 FlF 0 H
©
. J
4 — 1 | E— —
2xM6x1.0x10
- € 2
& & o~ £
2xM6x1.0x 10 {\ g
L 2 x 85.2 Durchgangsbohrung A © s
Referenzposition geschlossen: 19 103 12 54 E
des Haltepunkts 10 9, gedffnet: 33 *03 20 4 xM5x0.8 @
- =
38 2
63 g
=
=
8
a

Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite

LECP6

Notbetéatigung/Einstellschraube

2xe5

33.7

17.1

20

Bezugsebene fiir Montage 52

Produktspezifische Sicherheitshinweise

15

O
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Serie LEHZ

Abmessungen

LEHZ32K2-22

@4H9 (*5:9%0)

Motorkabelldnge = 300

(Kabeleingangsrichtung: Standard)

=N

Tiefe 3
! |
(. I I )
<
[}
]
~| Bezugsebene
fir Montage
g
=]
Y A I:Z:I Qj ™
()
2l
Sl
~
o A{
D
\J N\
© 5
@ N
<
§ & O
[o0)
(=)
N
| I |
<
| o
[aV)
geschlossen: 26 _5 ¢
123, gedffnet: 48 3,
48
97
Referenzposition

des Haltepunkts

Notbetétigung/Einstellschraube

65

2xM6x1.0x10

4H9 (+8.030)

Tiefe 3

L

@4H9 (+g.oao )
Tiefe 3

0
15 505

17
29

N

2xM6x1.0x10

14

A A S

2x@52

Durchgangsbohrung

Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite

42

2x @5

—

42.5

215

20

Bezugsebene flir Montage

16

20

4xM6x1.0



Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie LEHZ

Abmessungen
LEHZ40K2-30 Motorkabelldnge =~ 300
(Kabeleingangsrichtung: Standard) %
! = A ! !
— H= \\
<
8 @5H9 (+g.030)
Tiefe 4
Bezugsebene
fiir Mont; — L
Ur Montage 6 2 I I'IL
M [/ VAR 2n N - - T,
. -l
\ 8
29« o5H9 (19930
o|g Tiefe 4
2 X R 52 7
o 7
5 v
& g 7
2 &Y Van I I
< o o/\ KJ & N~
- 8 ®
o |7 © © Lls : S o
S 2|5 ! E
- 6|
-l
©
A D
T 1 | i — PP
2xM8x1.25x14
2xM8x1.25x 14 { 3
3 o 2 x 6.8 Durchgangsbohrung ~ %’
® - =
[}
@
® 2
0 =
geschlossen: 30 g 5 @
14 54 gedffnet: 60 3 18 5 s 4xM8x1.25 -§
60 28 5
(=5
119 £
3
Referenzposition g

des Haltepunkts

Notbetatigung/Einstellschraube

Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite

LECP6

2 X 05

42

48.1

24.3

20

Produktspezifische Sicherheitshinweise

Bezugsebene fiir Montage
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Serie LEHZ
Fingeroptionen

Seitliche Montage mit Gewindebohrung (A)

Durchgangsbohrung in Offnungs- / SchlieBrichtung (B)

e W M | F e W
M M _‘_7 .‘m m
4 x MM & g &
* Gewinde fir Q ﬁ g © © i? g
Anbauteil - - -
e ° ofllillle
) N Lﬁj T,, o L
< c < ‘ 4 x gH Durchgangsbohrung
* Bohrung fur
Anbauteilmontage
Einheit: mm Einheit: mm
Modell A B C MM Modell A B H
LEHZ10(L)K2-4ACI 3 5.7 2 M2.5 x 0.45 LEHZ10(L)K2-4BCI 3 5.7 2.9
LEHZ16(L)K2-6A] 4 7 2.5 M3 x 0.5 LEHZ16(L)K2-6B0] 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)K2-14A0] 6 12 5 M5 x 0.8 LEHZ25(L)K2-14B0] 6 12 5.5
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 Gewindelange L
+ Gewinde fur Anbauteil
© EEEEERE
& ') uﬁ@ [raes e ey
ECNILENEO Nt ‘
B|| A
ﬁ e W |
! ‘ m ! m
SIS sl
[ © ©
o [T
wl K J w |
D G
Einheit: mm
Modell A|B|c|Dp|F |G J K MM L | w |Gewont
gedffnet |geschlossen (9)
tE:é:gEﬁ’z“_chD 245 6 52 | 109 | 2 54 02| 145, | 445 | 2H9'$®® | M2.5x0.45 5 5 Jos 122
::E:%}gfﬁﬁggm 3.05 8 83 | 141 | 25 | 74 5, | 145, | 58 |25H93® | M3x0.5 6 8 305 ?38
::E:zgﬁ;_?ggm 3.95 10 105 | 179 | 3 116 0, | 1.6 9, | 7.45 | 3H9 % M4 x 0.7 8 10 Jos ggg
tE:iggﬁ;?chD 4.9 12 13.1 218 | 4 16 3, Pmir 8.9 4Hg9 3% M5 x 0.8 10 12 305 g:g
LEHZ32K2-22C 7.3 20 18 346 | 5 2539, 3392 14.8 5H9 *30% M6 x 1 12 15 305 1145
LEHZ40K2-30CL] 8.7 24 | 22 414 | 6 339, 3.5, 17.7 6H9 *50%° M8 x 1.25 16 18 05 | 1820
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Serie LEHF
Modellauswahl

Modellauswahl

Auswahlverfahren

Ermittlung der
Haltekraft.

Ermittlung der
Heberlarmldnge

e eI

} Ermittlung der von auBen auf
die Finger einwirkende Kraft.

m Ermittlung der Haltekraft

-

Ermittlung der
Betriebsbedingungen

Berechnung der
erforderlichen Haltekraft

Beispiel
Werkstiickgewicht: 0.1 kg | = »

Richtlinien zur Auswahl des Greifers
je nach Werkstiickgewicht

@ Obwohl die Bedingungen je nach Form des Werkstiicks
und dem Reibungskoeffizienten zwischen Finger und
Werksttick variieren, sollte ein Modell ausgewéhlt werden,
das eine Haltekraft besitzt, die das 10- bis 20-fache des
Gewichts des Werkstticks betragt. A™)

Anm.) Fir weitere Details siehe Diagramm zur Modellauswahl.

® Wenn groBe Beschleunigungen oder StoBkréafte wahrend
des Werkstiicktransports erwartet werden, missen
VorsichtsmaBnahmen getroffen werden.

Beispiel) Die Haltekraft soll mindestens das 20-fache der
Masse des Werkstlickes betragen.

Erforderliche Haltekraft
=0.1kgx20x9.8m/s?~min. 19.6 N

Schubkraft: 100%

Hebelarmlange L = 30 mm

Schubgeschwindigkeit: 20 mm/s

- Wahl eines Modell aus
dem Haltekraft-Diagramm

| 1

- Wahl der
Vorschubgeschwindigkeit

LEHF20
) 35
” I
= 26 b~ Schubkraft 100%
= 25
[T
£ 20 ——
[ [~ 70%
x 15
2
% 10 40%
0
0 20 30 40 60 80 100
Hebelarm L [mm]

Bei Wahl des Modells LEHF20

@®Die Haltekraft 26 N wird durch den Schnittpunkt des
Abstands des Hebelarms L = 30 mm bei einer
Schubkraft von 100% erreicht.

® Die Haltekraft betragt das 26,5-fache des Gewichtes
des Werkstiicks und erfullt somit die Bedingung, dass
der Wert mindestens das 20-fache betragen soll.

H

T
N
o

-
o

Schubkraft und Schwellenwert-Bereich

Halten eines Werkstiicks wie in der

Berechnung der Abbildung links, mit folgenden Werten:

erforderlichen F: Haltekraft (N)
Haltekraft u: Reibungskoeffizient zwischen den
q Anbauteilen und dem Werkstiick
) m: Werkstiickgewicht (kg)

g: Gravitationskonstante (= 9.8 m/s2)
mg: Werkstiickgewicht (N) sind die
Bedingungen, unter denen das
Werkstiick nicht féllt,
2 x uF > mg
re L Anzahl Greiferfinger
F und somit F> -M9_
2 X .
Da “a“ als Sicherheitsfaktor definiert ist
ergibt sich fiir "F" folgende Formel:
-_mg
F= 2xu
"Die Haltekraft soll mindestens das 10 bis 20-fache des Werkstiickgewichts betragen"
*Die von SMC empfohlene Angabe "10- bis 20-fache des Werkstiickgewichts" wird mit

einem Sicherheitsfaktor a = 4 berechnet, der StoBlasten wahrend des normalen
Betriebs, usw. berlcksichtigt.

u=0.2

Finger

2

Werkstlck

|

I

|
uFluF

Anbauteil mg

Xxa

u=0.1

mg
2x0.2

mg

F= 2x0.1

x4=10xmg F= x4=20xmg

x x

[10 fache des WerkstUckgewichtsj [20 fache des WerkstUckgewichts}

-
o
o

® ©
o O

[N
o O

(o))
o

IS
o

W
o

o

10 20 30
Schubgeschwindigkeit [mm/s]

40

Schubgeschwindigkeit/Schwellenwert [%)] |-'|_-|

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

(Hinweis) Reibungskoeffizient u (abh&ngig von
Betriebsumgebung, Kontaktdruck usw.)

Reibungskoeffizient
0.1
0.2
min. 0.2

Anbauteil — Werkstiickmaterial (Richtlinie)
Metall (Oberflachenrauhigkeit max. Rz3.2)
Metall
Gummi, Kunststoff usw.

Anm.)* Auch wenn der Reibungskoeffizient mehr als p=0.2
betragt, empfiehlt SMC aus Sicherheitsgriinden, die
Greifer so zu wéhlen, dass die Haltekraft mindestens
das 10 bis 20-fache des Werkstlickgewichts betragt.
* Wenn groB3e Beschleunigungen oder StoBkréfte wahrend
des Werkstlcktransports erwartet werden, miissen
VorsichtsmaBnahmen getroffen werden.

SvVC
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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 4
Fingers, wenn beide Finger und die

Anbauteile vollen Kontakt mit dem Werkstlick

haben, wie in der Abbildung dargestellt.

“ ﬁ

® Stellen Sie sicher, dass sich der Hebelarm o o D (6] o D
des Werksticks "L" innerhalb des
dargestellten Bereichs befindet. R Finger d ) Finger
[ 1 < 1 ]

L2

F—

-—F L: Hebelarm

L: Hebelarm

|

|
e

N

F: Haltekraft Fe| ’ |—~F F: Haltekraft
Anbauteil Werkstiick Anbauteil [Werkstﬂck
LEHF10 LEHF40
10 Haltekraftgenauigkeit: £30% vom Endwert 200 Haltekraftgenauigkeit: £20% vom Endwert
I
——_| Schubkraft 100%
_. 8 __ 160 -
z z
L gL~ Schubkraft 100% L oo | = | 70%
% — g —
= ~—_ 70% =
o 4 — o 80 40%
S T S
T ~—__40% 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 " @ Stellen Sie die [Schubkraft] und den [Schwellenwert] auf einen
= s ————_Schubkraft 100% Wert innerhalb des unten angezeigten Grenzbereichs ein.
w
£ 20 —_— 70% 110
% 15 i — 9 Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
= 40% = 100
T % 920
5 2L 80
©
0 2 70
0 20 40 60 80 100 S
Hebelarm L [mm] @ 60
s 50
LEHF32 £ 40
N N >
. + 00
150 Haltekraftgenauigkeit: £20% vom Endwert § 30
‘ 0 10 20 30 40
Schubgeschwindigkeit [mm/s]
— 120 — hubkraft 1007
= {ub raft 100%
= 0T —1 7o%
1 (-]
g \\
2 00 40%
T —
30
0
0 20 40 60 80 100
Hebelarm L [mm]

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

20
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Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie LEHF

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 Hebelarmlange auBerhalb des Grenzbereichs, kann dies die Lebensdauer des elektrischen Greifers verkirzen.

N
I
w
-]

auBengreifend innengreifend

H: Exzentrizitat
L: Hebelarm

H: Exzentrizitat
L: Hebelarm

0 - -
Rl @
\\ | — | L
H Halteposition
‘ Halteposition
H
2
S
%
LEHF10 LEHF20 %
100 100 s
2
=3
E 80 E 80 £
£ N E 2
T T =
0 0
@ 6 \ 400/ @ 6 }oo/o -..g_
= ° = 2 %00, a
N \ N S, o/°
E 40§ 205 S 40 ch,
c [ % N € up,
[0) llb" (0] W
N 20 'af,\ \ N 20 700
& K>S 0 RS
]
0 \ \ 0 ©
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100 o
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm] 8
-l
LEHF32 LEHF40
100 120
— — 100 N
E 80 £ 100 P 2
£ E 80 N §
% o0 oo % \% 5
S ol < 5% N £
€ sc/; c 40 SC‘b }00 \ S
o] o) Up, % \ @D
N N ey @
%S x AUy NG 5
L w20 700o/ 2
\ ° 5]
0 g
40 60 80 100 0 20 40 60 80 100 120 §
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm] &

* Die Vorschubkraft gehort zu den Werten der Schrittdaten, die in den Controller eingegeben werden.
ZS\VC 21



Serie LEHF

Modellauswahl

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

—
—_— _—
o o | [ I o o )

|

Fv ~___ -
Fv: zuldssige vertikale Last Mp: Langsbelastung Mr

Mr: Seitenbelastung

My: Querbelastung

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

st zulssige vertikale Last zulassiges statisches Moment
Fv(N) Langsbelastung Mp (N-m) Querbelastung My (N-m) Seitenbelastung Mr (N-m)
LEHF10K2-CI 58 0.26 0.26 0.53
LEHF20K2-OI 98 0.68 0.68 1.4
LEHF32K2-(1 176 1.4 1.4 2.8
LEHF40K2-1 294 2 2 4

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

Berechnung der zuldssigen externen Krafteinwirkung (bei Anwendung eines Lastmoments)

Berechnungsbeispiel

zulassige Last F (N) =

M (zuléssiges statisches Moment) (N-m)

(*Konstante zur Einheitenumrechnung)

Eine statische Last von F = 10 N bewirkt bei einer Hebelarmlédnge
L = 30 mm beim Greifer LEHF20K2 ein Kippmoment.
Somit ist eine Verwendung mdglich.

0.68
30x1072

=22.7 (N)
Last F = 10 (N) < 22.7 (N)

zuléassige Last F =

22
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Elektrischer 2-Finger-Greifer

Serie LEHF .

LEHF10, 20, 32, 40 C€

Bestellschliissel

LEHF[100K2-16| |-[R][1|[6N|1

N
I
w
-]

lControIIer-Montage
— | Schraubenmontage
} D Anm.)| DIN-Schienenmontage
BaugroBe Anm.) DIN-Schiene ist nicht
10 inbegriffen. Bitte getrennt
20 bestellen. (siehe Seite 51).
32
40 ¢1/0-Kabelldnge
— ohne Kabel
1 1.5m
Spindelsteigung ¢ 3 3m
| K | standard 5 5m
2-Finger-Ausfiihrung ¢ s Controller-Ausfiihrung A"™) n
= ohne Controller T
6N | mit Controller (NPN) wl
Hub ® 6P | mit Controller (PNP) -
_HUb (mm) Gehf-luse- Anm.) Detaillierte technische Daten des
Grundausfihng| Langhub | gréBe Controllers finden Sie auf Seite 50.
16 32 10
24 48 20 .. @
32 64 32 » Motorkabelldnge §
40 80 20 — ohne Kabel 8 8 m Anm.) £
1 1.5m A 10 m Anm.) £
3 3m B 15 m Anm) 5
Kabeleingangsrichtung ¢ 5 5m C 20 m Anm.) <§
Standard (Eingang auf der rechten Seite) ~ Motorkabel Anm.) Wird auf Bestellung gefertigt. 'E
g
£
3
]
o.

o = ¢ Antriebskabel-Ausfiihrung
— — | ohne Kabel
© © R Robotik-Kabel (flexibles Kabel)
|
T 1T
Eingang auf der linken Seite ©
Motorkabel o
o
T g
L J
L
o o
|
7 @
Antrieb und Controller werden zusammen als Paket verkauft. (Controller— Seite 50) b=}
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist. ~ ______cccoem--mmTTT = §
Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme Folgendes %m_—‘lﬁ E
( Stellen Sie sicher, dass die Modell-Nr. des Antriebstypenschilds mit der des Controller-Typenschilds tibereinstimmt. é
(@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-/0-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). ? 2
® Y, o

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

Montageanweisung

Technische Daten

Technische Daten Antrieb

Modell LEHF10 | LEHF20 | LEHF32 | LEHF40
Hub / beidseitig Standard 16 24 32 40
(mm) Langhub 32 48 64 80
Haltekraft (N) Anm. 1) 3bis7 | 11 bis 28 |48 bis 120|72 bis 180
Offnungs- und SchlieBgeschwindigkeit/ 5 bis 80/5 bis 20 5 bis 100/5 bis 30

Schubgeschwindigkeit (mm/s) Anm.2)

Funktionsweise

Gleitspindel + Riemen

Fingerfiihrung

Linearfuhrung

Positioniergenauigkeit [mm] Anm. 3) +0.05
V\{_iederholgt.enauigkeit der 40.05
Léangenbestimmung (mm) Anm. 4)

Finger-Spiel/beidseitig (mm) Anm-5) max. 1.0
(S;:/;g;)/\ﬁl\:}gr;uonsfestlgkelt 150/30
max. Betriebsfrequenz (C.P.M) 60

Betriebstemperaturbereich (°C)

5 bis 40 (keine Kondensation, kein Gefrieren)

Controller-Gewicht (g)

150 (Schraubenmontage)

>

Anm

Anm

Anm

Anm

Anm

Anm

Anm

Luftfeuchtigkeit (%) 35 bis 85 (keine Kondensation, kein Gefrieren)
. Standard 340 610 1625 1980
Gewicht (g)
Langhub 370 750 1970 2500
E, MotorgroBe 020 028 042
2 | Motor Schrittmotor
g Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
E’_ Nennspannung (V) 24 VDC £10%
E Leistungsaufnahme/Standby- 11/7 28/15 34/13 36/13
S Leistungsaufnahme im Betriebszustand (W) A7)
E max. Leistungsaufnahme (W) Anm. 8) 19 51 57 61
3
nm.

1) Die Haltekraft muss das 10- bis 20-fache des Gewichts des zu transportierenden Werkstiicks betragen. Die Stellkraft muss wahrend
des Abnehmens des Werkstiicks auf 150% eingestellt sein. Die Haltekraftgenauigkeit muss +30% vom Endwert bei LEHF10

+25% vom Endwert bei LEHF20

+20% vom Endwert bei LEHF32/40 sein.

. 2) Die Schubgeschwindigkeit sollte wéhrend des Schubvorgangs (Haltevorgangs) innerhalb des Bereichs eingestellt
sein. Andernfalls kann es zu Fehlfunktionen kommen.

. 3) Die Positioniergenauigkeit bezeichnet die Abweichung der Halteposition (Werkstiickposition) bei einem, wiederholt
vom selben Startpunkt und demselben Werkstiick durchgefiihrten, Haltevorgang.

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

. 5) Wahrend des Schubvorgangs (Haltevorgangs) kommt es nicht zu einer Beeinflussung durch Spiel. Sorgen Sie beim

Offnen fir einen langeren Hub fir das Spiel.

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

. 7) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt wenn der Antrieb im Betrieb ist.
Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand gilt, wenn der Antrieb wéhrend des Betriebs in den Positionen
gehalten (inkl. im Energiesparmodus wahrend des Haltens) wird.

. 8) Die momentane max. Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb im Betrieb ist. Dieser Wert kann flir
die Wahl der Spannungsversorgung verwendet werden.

a) Bei Verwendung des Gewindes
am Gehduse

Einbaulage

Positionierstift

00 o |

24

b) Bei Verwendung des Gewindes
an der Montageplatte

Positionierstift

—

Einbaulage

2

O
2

c) Bei Verwendung des Gewindes
auf der Riickseite des Gehéduses

Positionierstift

Einbaulage




Konstruktion

Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie LEHF

Serie LEHF

| |
7 5
Pos. Beschreibung Material Anm.

1 Gehause Aluminiumlegierung eloxiert
2 Abdeckung A Aluminiumlegierung eloxiert
3 Abdeckung B Aluminiumlegierung eloxiert
4 | Spindel rostfreier Stahl spezial-warmebehandelt
5 Mitnehmer rostfreier Stahl
6 | Spindelmutter rostfreier Stahl spezial-wdrmebehandelt
7 | Spindelmutter rostfreier Stahl spezial-warmebehandelt
8 Festanschlag rostfreier Stahl
9 Motorflanschplatte Kohlenstoffstahl
10 | Riemenscheibe A Aluminiumlegierung
11 | Riemenscheibe B Aluminiumlegierung
12 | Lagersitz Aluminiumlegierung
13 | Abdichtung, Kabel NBR
14 | Lager —
15 | Zahnriemen —
16 | Bund —
17 | Greiferfinger —
18 | Schrittmotor —

O
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Serie LEHF

Abmessungen
LEHF10K2-16 / Standard
0.8 0.8
08 14 14 0.8
4xM25x0.45x3
1
. il
o W I — ! I (\l¢
s J ; i
i i Y
T 0
o
<
2 x @2H9 (*5%%°) 7 7 i
Tiefe 2 11 11
|| ||
=230
~290 (Kabeleingangsrichtung:
(Kabeleingangsrichtung: Standard) 40 Eingang auf der linken Seite)
65 25
Bezugsebene flir Montage 27 4
o)
Q
I\ X |
F O o N RPN N FA
34 *H_'E A
0 —
g N~
! Y@l gl e . =
7S °le 3 P TN
8 | =
Vs Selo 3
Notbetatigung/ L o le |-
Einstellschraube 58 o3H9 ("5%%°)
(beidseitig) Tiefe 3
17
2xM5x08x10 | geschlossen: 0 *5!
2x04.2 gedffnet: 16 +1
Durchgangsbohrung (38.2) 36.4
1.7 74.6 1.7
30
3H9 (*0925)
4XM4x07x7 Tiefe 3
<
@3H9 (*39%%)
Tiefe 3
26 ZS\VC



Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie LEHF

Abmessungen
LEHF10K2-32 / Langhub
N
I
L
|
8xM25x0.45x3 0.8 18 .08 0.8 _ 18 0.8
|
o ) — 1 o — m¢
o ) I [ N ) =
* g
B
0
2 x g2H9 (*392%) 8/|5 5|8 @
Tiefe 2
~ 230
=~ 280 (Kabeleingangsrichtung:
(Kabeleingangsrichtung: Standard) 40 Eingang auf der linken Seite)
65 25
4
Bezugsebene fiir Montage 27
9 (/2]
S i
a ettt
== Q J - = : -~
- ;
D
0 @
'é i) 1 ;
| IR RN ] i AN
(o) ) © 9 | o]
S Q @
3°|en 3] %
. sle ' 000 g
Notbetatigung/ o E #3H9 (9%°) =
Einstellschraube Tiefe 3 s
(beidseitig) 17 geschlossen: 0 *5! 2
2xM5x0.8x10 geoffnet: 32 +1 17
2xMox0ox10 s
2x04.2 (37.5) 45.9 g
Durchgangsbohrung 17 83.4 17 :ﬁ—’
73
=
3
o
a
30 g
3H9 (*0925) 3
4xMAx07x7 Tiefe 3 IiIJ
<
s ——m
2
s
03H9 (*0925) E
=
Tiefe 3 2
£
2
S
[72]
2
2
:;ﬁ_,
g
=
=3
=4
o
a

27
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Serie LEHF

Abmessungen
LEHF20K2-24 / Standard
1 21 11 21 1
8xM3x0.5x4
J
\ <3
o I || S L0
R¢ ) I 7 = v—I
€ @
{ 8
]
2 x 02.5H9 (*39%) =4
Tiefe 2.5 12| |45 45| |12
=230
=270 (Kabeleingangsrichtung:
(Kabeleingangsrichtung: Standard) 50 Eingang auf der linken Seite)
Bezugsebene flir Montage 35 65 5 30
v
Q
D= & I
CENENC o b
¢ )
© 2xM6x1x12 s
B @l @ 2x052 I
' NS 2 Durchgangsbohrung + i
o
g
® ® 2ol &
|2 I
Notbetéatigung/ z g
Einstellschraube 01
beidseiti geschlossen: 0 "o
¢ o) 20 gedffnet: 24 x1 24H9 (*39%0)
(35.8) 457 Tiefe 3
2 81.5 2
40
4H9 (+8.030)
4xM5x0.8x8 Tiefe 3
N [Te)
1 B
—ﬁ\I_I_JJ_: K- 2
i N
== | |
R C—
@4H9 (13930
Tiefe 3

28
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Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie LEHF

Abmessungen
LEHF20K2-48 / Langhub
P
40 w
4H9 (*0.9%0) |
Tiefe3
4xM5x0.8x8
| [T}
\u{‘ ! yiany ==
YT — 2
O—%—©
T
@4H9 (*3%%9)
Tiefe 3
~ 230
=240 (Kabeleingangsrichtung:
Bezugsebene (Kabeleingangsrichtung: Standard) 50 Eingang auf der linken Seite)
fir Montage 35 65 5 30
S n
I~ x | T
(8}
[sV)
-l
© 2xM6x1x12 o]
5 @l @ 2x95.2 ~ I
| | N8| o Durchgangsbohrung 1 .
g
® ® So & 2
- % q;:
s 2 e | I N £
Notbetéatigung/ 5 |- 2
Einstellschraube geschlossen: 0 *5! 24H9 (%) %
(beidseitig) 20 geoffnet: 48 +1 Tieles 5
w
(53.8) 62.2 o
=3
2 116 2 2
N
2
(2}
3
o
a
©
1 27 1 1 27 1 E‘,
Ll
8xM3x0.5x4 -l
\ K I ]
R oo -—oes o]
[ [ | I

. 5 8
=] [}
+0.025 b Z
2 x@2.5H9 (77°7) o =
Tiefe 2.5 18 4.5 4.5 18 - “%
=
2
S
[72]
2
2
:ﬁ:
g
=
=]
=4
<3
o

29
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Serie LEHF

Abmessungen
LEHF32K2-32 / Standard
1.2 29 1212 29 1.2
8xM4x0.7x4 i
I
2. )
o ) I — Ia) /Y o
& J I - 1% 9 &
] (
4 3
]
o]
©
2 x 93H9 (+8-025 ) 18 55 55 18 -
Tiefe 3
~ 220
=240 (Kabeleingangsrichtung:
Kabeleingangsrichtung: Standard Eingang auf der linken Seite)
65 75
Bezugsebene 51 6 50
fur Montage
w
Q
[~ S R
® Q ] .
/ R L
0 —_— (\O/
8 2x06.4
. § X 5 Durchgangsbohrung !
H - Clian Y fan )
<
S
3
® . B
o [
I|e
» 6 |~ T == I
Notbetatigung/
Einstellschraube 40,030
(beidseitig) geschlossen: 0 5 5H9 (0 ™)
27 gedffnet: 32 +1 Tiefe 4
(49.5) 65.5
2.6 115 2.6
60
5H9 (*40%)
Tiefe 4
4xM6x1x10
Il ©
|
(o : &)
D W s e e l o
_2/|_|—”_‘| I ]
@ \+\ ©
T
05H9 (*30%)
Tiefe 4
30
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Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie LEHF

Abmessungen
LEHF32K2-64 / Langhub
N
o
1.2 37 1.2 1.2 37 1.2 1
8xM4x0.7x4
\ > 3 | ]
& o po—oero &
b [ | | |
8
+0.025 =)
2 x 63H9 (*09%%) b
Tiefe 3 ]
26 5.5 55 26 -
=220
~190 (Kabeleingangsrichtung:
Bezugsebene fiir Montage (Kabeleingangsrichtung: Standard) 75 Eingang auf der linken Seite) |
51 65 6 50
(o)
Q
\ <
w N p—_—— ] eI
@ @® ] , e = M : n
) 7777777 el I
2xM8x1.25x 16 L
q AN == u
< 2x06.4 Q|
8| o _ Durchgangsbohrung T
I | ~| &
- AN o
: A \ %>
g
go (s} _z
@® @® D ( ) 0 ]
D 4= <
w4 Y T2 &
— 2
F5
geschlossen: 0 %3 [\@5H9 (%) 5
27 gedfinet: 64 «1 Tiefe 4 @
- S
Notbetétigung / Einstellschraube (72.5) 84 -%
E
o
T
60
5H9 (1$9%) g
4xM6x1x10 Tiefe 4 8
-l
Il ©
|
{ \Z) | &)
I W s e T l o
DI = - i ®
%9 3
T g
=
£
@5H9 (*5.9%) £
Tiefe 4 S
S
[72]
2
2
:ﬁ:
&
-
3
o
a
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Serie LEHF

Abmessungen
LEHF40K2-40 / Standard
1.2 36 12 1.2 36 1.2
8xM4x0.7x4
D
o N e ™ & <
[sY) ) i I If [a\]
(
]
2 x @3H9 (502 ©
Tiefe 3 20 8 8 20
=210
=~ 240 (Kabeleingangsrichtung:
Bezugsebene fir Montage (Kabeleingangsrichtung: Standard) 85 Eingang auf der linken Seite)
51 65 6 60
v
Q
\ 1%
(a\}
® ® S ) : SRR S
P e M= ————————— | [ R
0 2xM8x1.25x 16 % g
© —_— <
© 8 o~ 2 x 06.4 |
I =7 5 Durchgangsbohrung i
! - o} c
g
® ® Cl ( ) 3
@ =
Z|® \
D D A= "\
Notbetéatigung /
Ebln-sdtelllsfthraube geschlossen: 0 3" [\ g5H9 (*00%0)
©) | 69.5
2.6 129.5 2.6
70
4xM6x1x10 5HQ (*3:0%0)
Tiefe 4
1
( o S
I i s e s l o
B EE | "
O—%—9
T
@5H9 (*3%%0)
Tiefe 4
Y
32 2 SNC



Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie LEHF

Abmessungen
LEHF40K2-80 / Langhub
N
I
1.2 46 1.2 1.2 46 1.2 H
8xM4x0.7x4
v
k3] | )
o T SN Py 4 <
34 /| I I If ‘@ (%% (% % N
[ |
¢ 8
]
[(e)
2 x @3H9 (*59%) 30 8 8 30
Tiefe 3
. =210
Bezugsebene fir Montage ~180 (Kabeleingangsrichtung:
(Kabeleingangsrichtung: Standard) 85 Eingang auf der linken Seite)
51 65 6 60
\ 9
Q
x
y - S A
&3 @ S - p— S 1 n
/ Bt T
2xM8x1.25x 16 3| H
X X 1. X
o 2xMBx1.25x16 l% g
@ 2 w Durchgangsbohrung |
! SRR ] 1
- N c
s _ ﬁa\
8 @
So ]
® @ =3 ( ;B g
I |2 =
o ® o= | 2
® | =
D
32 geschlossen: 0 *5! ?,
. ) geoffnet: 80 +1 @5H9 (*3:0%0) °
Notbetatigung/Einstellschraube } Tiele 4 '§
(beidseitig) (90) 99.5 £
[
2.6 189.5 2.6 @
=
3
o
a

70
[{e]
H+0.030
4xM6x1x10 5,9<° ) o
Tiefe 4 (&)
11}
-
. ©
o I (45)
d T
I [aY]
I e m - , S
e

@5H9 (+g.oao )
Tiefe 4

Produktspezifische Sicherheitshinweise
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Serie LEHS
Modellauswahl

Modellauswahl

Auswahlverfahren

m Ermittlung der Haltekraft

=)

Ermittlung der
Betriebsbedingungen

Berechnung der
erforderlichen Haltekraft

-

Beispiel
Werkstlickgewicht: 0.1 kg

Richtlinien zur Auswahl des Greifers unter
» | Beriicksichtigung des Gewichts des Werkstiicks
@ Obwohl die Bedingungen je nach Form des Werkstticks und
dem Reibungskoeffizienten zwischen Finger und
Werkstlick variieren, sollte ein Modell ausgewahit werden,
das eine Haltekraft besitzt, die das 7- bis 13-fache des
Gewichts des Werkstticks betragt.A"™)
Anm.) Fir weitere Einzelheiten, siehe Berechnung der erforderlichen
Haltekraft.

@ Wenn groBe Beschleunigungen oder StoBkrafte wéhrend
des Werkstlcktransports erwartet werden, missen
VorsichtsmaBnahmen getroffen werden.

Beispiel) Die Haltekraft soll mindestens das 13-fache der
Masse des Werkstlckes betragen.

Erforderliche Haltekraft
=0.1kgx13x9.8 m/s2=min. 12.7N

Schubkraft: 70%

Hebelarmlange L = 30 mm

Schubgeschwindigkeit: 30 mm/s

Wahl eines Modells aus
dem Haltekraft-Diagramm

| 1

» Wahl der
Vorschubgeschwindigkeit

LEHS20
) 25 ‘ ‘
—_— Schubkraft 100%
— 20
<
w
— 15 y
5 1 A——— [ 70%
2 10
= —_— 40%
T T —
5
0
0 20 30 40 60 80 100
Hebelarm L [mm]

Bei Wahl des Modells LEHS20

®Die Haltekraft 14 N wird durch den Schnittpunkt des
Abstands des Hebelarms L 30 mm bei einer
Schubkraft von 70% erreicht.

@ Die Haltekraft betragt das 14-fache des Gewichtes des
Werkstlcks und erflllt somit die Bedingung, dass der
Wert mindestens das 13-fache betragen soll.

LEHS20

110
% 100
90

Schubkraft und Schwellenwert-Bereich

Halten eines Werkstiicks wie in
Abbildung links, mit folgenden Werten:
F: Haltekraft (N)

u: Reibungskoeffizient zwischen den
Anbauteilen und dem Werkstiick

m: Werkstiickgewicht (kg)
g: Gravitationskonstante (= 9.8 m/s2)

Berechnung der
erforderlichen
Haltekraft

unter denen das Werkstiick nicht fallt,
3 xuF>mg
Anzahl Greiferfinger
_mg
3x.
Da “a“ als Sicherheitsfaktor definiert ist
ergibt sich fiir "F" folgende Formel:
-_Mg
T 3xu

und somit F >

Xxa

|

mg

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

* Die von SMC empfohlene Angabe "7- bis 13-fache des Werkstlickgewichts" wird mit
einem Sicherheitsfaktor a = 4 berechnet, der StoBlasten wahrend des normalen
Betriebs, usw. berlicksichtigt.

nu=0.2

n=0.1
mg
3x0.1

mg

T 3x0.2

x4 =6.7xmg F= x4=13.3xmg

3 )

[7 fache des Werkst[]ckgewichts] [‘IS fache des Werkstﬂckgewichts]

mg : Werkstiickgewicht (N) sind die Bedingungen,

80
70
60
50
40
30

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

60

Schubkraft/Schwellenwert [%

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

(Hinweis) Reibungskoeffizientu (abhéngig von
Betriebsumgebung, Kontaktdruck usw.)

Reibungskoeffizient 1| 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 wahlen, dass die Haltekraft mindestens
das 7 bis 13-fache des Werkstiickgewichts betragt.
* Wenn groBe Beschleunigungen oder StoBkrafte
wéhrend des Werkstlcktransports erwartet werden,
mussen VorsichtsmaBnahmen getroffen werden.

34 SMC
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Elektrischer 3-Finger-Greifer Serie LEHS

Modellauswahl
m Ermittlung der Haltekraft: Serie LEHS
® Anzeige der Haltekraft
Die in den Diagrammen auf S. 36 angegebene Haltekraft "F" ® Stellen Sie sicher, dass sich der Hebelarm des Werkstticks "L" N
bezeichnet die Kraft eines Fingers, wenn drei Finger und die innerhalb des unten dargestellten Bereichs befindet. E
Anbauteile vollen Kontakt mit dem Werkstiick haben, wie in der |
Abbildung unten dargestellt.
auBengreifend innengreifend .
LL
I
wl
-l
= ] [

& ﬂ; Finger & ﬂ; Finger

Anbauteil Anbauteil
rv Al Ll g
I
[ - ‘
Werkstick L: Hebelarm M

N

\amili

L: Hebelarm

D
2
D
2
£
=
[Z]
=
D
=
£
Q
=
S
w
o
=
[*3
w
=
N
(3
o
(7]
=
=
=4
o
<]
o

F F

F: Haltekraft F: Haltekraft

LECP6

Produktspezifische Sicherheitshinweise
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Serie LEHS

Modellauswahl

m Ermittlung der Haltekraft: Serie LEHS

# 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.
LEHS10 LEHS10L
8 Haltekraftgenauigkeit: £30% vom Endwert 5 Haltekraftgenauigkeit: £30% vom Endwert
4
= 6 — S = Schubkraf‘t 100%
= chubkra o =
8 4 x 5 70%
£ T 70% < o 1
= \‘ = I o
© © 40%
I 2 40% T
— 1
0 0
0 10 20 30 40 50 60 70 0 20 40 60 80
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHS20 LEHS20L
25 Haltekraftgenauigkeit: £25% vom Endwert 20 Haltekraftgenauigkeit: £25% vom Endwert
[ I {
—_— Schubkraft 100% Schubkraft 100%
Z Z 15
L1 — 70% po 70%
®© © 10
S 10 S 0
§ 40% § 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 HaI‘tekraftger}awgkelt +20% vom Endwert Wahl der Schubgeschwindigkeit
\&wﬂ ‘100% @ Stellen Sie die [Schubkraft] und den [Schwellenwert] auf einen
= 80 ‘ Wert innerhalb des unten angezeigten Grenzbereichs ein.
TR 70% Grundausfiihrung
g — 10 Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
L 40 40% £ 100
K] B 90
T =
20 £ 80
2 70
0 S 60
0 20 40 60 80 100 120 € 50
«©
Hebelarm L [mm] £ 40
£ 30
LEHS40 a0 10 20 30 40 50 60
160 Haltekraftgenauigkeit: £20% vom Endwert Schubgeschwindigkeit [mm/s]
Kompakt
—_— Schubkraft 100% 110
= 120 i = Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
= 3%, 100
pu 70% g 9
T 80 ‘ £ 80
E S |
2 o 2 70
= 40% = 60
T 40 & |
£ 50
= 40
0 £ 30
0 20 40 60 80 100 120 140 oD 0 10 20 30 40 50 60
Hebelarm L [mm] Schubgeschwindigkeit [mm/s]
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Elektrischer 3-Finger-Greifer

Serie LEHS _

LEHS10, 20, 32, 40 C €
P
Bestellschlussel |
-l
BaugroBe - | l l ,
10 Ausfiihrung Controller-Montage
20 — Standard — | Schraubenmontage
32 LAm)|  kompakt D Anm.)| DIN-Schienenmontage
40 Anm.) Nur fir BaugréBe: Anm.) DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. TR
10, 20 Bitte getrennt bestellen. T
Spindelsteigung (siehe Seite 51). w
n Standard . -
g -
3-Finger-Ausfiihrung ¢ V/O-Kabellange
Hub ¢ = ohne Kabel
1 1.5m
Hub / Durchmesser | BaugréBe 3 3
(mm) = m
4 10 5m
6 20
8 30 ¢Controller-Ausfiihrung
12 40 — | ohne Controller
Kabeleingangsrichtung ¢ o m!t Controller (NPN)
, - - 6P | mit Controller (PNP)
Standard (Eingang auf der linken Seite) — -
Bezugsebene Anm.) Detaillierte technische Daten des
— fiir Montage Controllers finden Sie auf Seite 50.
— ¢Motorkabelldnge 3
— ohne Kabel 8 8 m Anm.) é
=
Steckerabdeckun: 1 1.5m A 10 m Anm,) ‘%
3 3m B 15 m Anm.) £
Eingang auf der Bezugsebene fir Montage 5 sm c 20 m Anm.) »
vorderen Seite ——r*=— Anm.) Wird auf Bestellung gefertigt. %
2
3
» Antriebskabel-Ausfiihrung )
: O@ 5 — | ohne Kabel g
F R | Robotik-Kabel (flexibles Kabel) o
Steckerabdeckung
©
S
Eingang auf der rechten Seite [T
Bezugsebene fiir Montage -
Steckerabdeckung
A
R
]
‘©
£
e N |
Antrieb und Controller werden zusammen als Paket verkauft. (Controller— Seite 50) &
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist. ~_____occeeemeemm T :‘Zj
Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme Folgendes ﬂw - , 2
(@ Stellen Sie sicher, dass die Modell-Nr. des Antriebstypenschilds mit der des Controller-Typenschilds iibereinstimmt. L i =
@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-/0-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). @ @ . £
J

* Siehe Betriebsanleitung fiir die Verwendung dieser Produkte. Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smcworld.com/ herunterladen.
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Serie LEHS

Technische Daten

Modell LEHS10 LEHS20 LEHS32 LEHS40

Hub / Durchmesser (mm) 4 6 8 12
Haltekraft Standard| 2.2 bis 5.5 9 bis 22 36 bis 90 52 bis 130
(N) Aom- 1) 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) 5 bis 50 5 bis 50 5 bis 50 5 bis 50

‘E’ Funktionsweise Gleitspindel + Prismenfiihrung

‘é Positioniergenauigkeit [mm] Anm-3 +0.02

S M ——

3 | Lo oy

% Finger-S;_)ieII IZ.)urchm. (r.nm) ﬁtnm. 5 max. 0.5

é (Sr:‘c/)gz-)l\‘l\:‘g_rg)tlonsfestlgkelt 150/30

2 | max. Betriebsfrequenz (C.P.M) 60

Betriebstemperaturbereich (°C)

5 bis 40 (keine Kondensation, kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeit (%)

35 bis 85 (keine Kondensation, kein Gefrieren)

i Standard 185 410 975 1265
Gewicht (g9)
kompakt 150 345 — —

£ MotorgroéBe 020 28 042
S | Motor Schrittmotor
Zﬁ Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
‘% | Nennspannung (V) 24 VDC £10%
;’-,- oty Standard 11/7 28/15 34/13 36/13
O | franoystand kompakt 8/7 22/12 — —
§ Leistungsaufnahme | Standard 19 51 57 61
% (W) Anm-&) kompakt 14 42 — —
o

Controller-Gewicht (g) 150 (Schraubenmontage)

Anm. 1) Die Haltekraft muss das 7- bis 13-fache des Gewichts des zu transportierenden Werkstiicks betragen. Die Stellkraft muss wahrend
des Abnehmens des Werkstticks auf 150% eingestellt sein. Die Haltekraftgenauigkeit muss +30% vom Endwert bei LEHS10
125% vom Endwert bei LEHS20
120% vom Endwert bei LEHS32/40 sein.
Anm. 2) Die Schubgeschwindigkeit sollte wéhrend des Schubvorgangs (Haltevorgangs) innerhalb des Bereichs eingestellt sein. Andernfalls
kann es zu Fehlfunktionen kommen.

Anm. 3) Die Positioniergenauigkeit bezeichnet die Abweichung der Halteposition (Werkstiickposition) bei einem, wiederholt vom selben
Startpunkt und demselben Werkstiick durchgefiihrten, Haltevorgang.

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

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

Anm. 6) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Greifers in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch
erfolgte mit dem Greifer in der 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 der Startphase.)

Anm.7) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb im Betrieb ist.
Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand gilt, wenn der Antrieb wéhrend des Betriebs in den Positionen gehalten wird (inkl.
im Energiesparmodus wahrend des Haltens).

Anm. 8) Die momentane max. Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb im Betrieb ist. Dieser Wert kann fiir die Wahl der

Spannungsversorgung verwendet werden.

Montageanweisung

a) Montage A
(bei Verwendung des Gewindes an der Montageplatte)

b) Montage B
(bei Verwendung des Gewindes auf der Riickseite des Gehduses)

Einbaulage J = = L =

Positionierstift

Einbaulage

—

Positionierstift

38
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Konstruktion

Elektrischer 3-Finger-Greifer Serie LEHS

Serie LEHS

Pos. Beschreibung Material Anm.
1 Gehéuse Aluminiumlegierung eloxiert
2 Motorflansch Aluminiumlegierung eloxiert
3 | Zentrierring Aluminiumlegierung
4 | Gleitnocke rostfreier Stahl spezial-warmebehandelt
5 | Spindel rostfreier Stahl spezial-warmebehandelt
6 Greiferfinger Kohlenstoffstahl spezial-warmebehandelt
7 | Abdeckung rostfreier Stahl
8 | Schrittmotor

N

39

LEHZ

LEHF

@
&p
[
=
£
=
]
=
@
=
=
<
=
=
@D
@
=
o
1]
=
N
@
o
)
=
=
b=
o
14
a

LECP6
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Serie LEHS

Abmessungen

LEHS10(L)K3-4

Modell L (L1)
LEHS10K3-4 89.1 | (59.6)
LEHS10LK3-4 | 72.6 | (43.1)

Bezugsebene fir Montage

(gedffnet: 17)
(geschlossen: 15)

6XxM3x05x5

22.5H9 (*39%°)

Tiefe 2.5 \

5h9 (_§.o30)

8

<—>‘

(L1

-

i ) . N

D O

SUEPY ™ g ]

Nl ©
4|
[s2)

Referenzposition 85
des Hebelarms 14

Kabeleingangsrichtung: Eingang

auf der rechten Seite

Notbetétigung-
Einstellschraube

2.5H9 (*39%)
Tiefe 2.5

2xM4x0.7x6

2 x 3.3 Durchgangsbohrung

Motorkabelldnge = 300

(Kabeleingangsrichtung: Standard)

65

10

N

2H9 (+8.025 )

Kabeleingangsrichtung:
Eingang auf der vorderen Seite

40

N

20 S
Q
. x
iofo N
o BEp
ol ] - i ¢ i o [
] y
20
29.5

gedffnet: 7

geschlossen: 5



Elektrischer 3-Finger-Greifer Serie LEHS

Abmessungen
LEHS20(L)K3-6
Modell (L1) E
LEHS20K3-6 98.8 | (61.8) L
LEHS20LK3-6 | 84.8 | (47.8) -
Bezugsebene fiir Montage
= L)
& N .
FEIN)
[o) ]
£lc
o3
EE
22 [T
I
m wl
O -~
©
o
J
° 6h9 (B30 )
6xM3x05x6 12
54H9 (+8.030 ) Motorkabelldnge =~ 300
W\ A(Kabeleingangsrichtung: Standard)
Pl
— 1
= |
o |
2xM6x1x10
| 2x05.2 @
- Durchgangsbohrung 5
=l | - £
=
N/ %
9 / kS
A =
~ ) g 2
o o \J N o ) >
— L =
b — = |8 N E
B ] 7|1
- (2]
71 J — =
(3] [aV) -§
L5 b
Referenzposition 20
des Hebelarms . . oHg (+0-025
Kabeleingangsrichtung: 9(% ™)
_. Eingang auf der vorderen Seite 14 gedfnet: 10
hi 17
geschlossen ©
o
o
Ll
-l
Kabeleingangsrichtung: Notbetatigung-Einstellschraube
Eingang auf der rechten Seite
2
~ g
X E
x 2
N £
I Z
38 o (< ®
[=]
NP =
3
g
20 3
o
28 a
44

41




Serie LEHS

Abmessungen
LEHS32K3-8 Bezugsebene fiir Montage
©
b 3
PN}
5|
o
52 ()
“ L@
O
o
Y
©
¥ 0
8h9 (_0.036)
6XM4x0.7x8
16
@5H9 (*3%%0) 2x M8 x1.25x 14
Tiefe 4 2 x 6.8 Durchgangsbohrung

Motorkabell&énge =~ 300

(Kabeleingangsrichtung: Standard)
<
(92}
K
n
9V} ‘J i
Ty | o/ .
©
]
A | |
g S5 G/ ~
~ 8 o — /,/_ g
) q-rD E H L \:@
> |2 0
y — J & g —
) (Y
6
Referenzposition
des Hebelarms 30
3H9 (9%°) 9
Kabeleingangsrichtung:
Eingang auf der vorderen Seite 21 gesfinet: 14
geschlossen: 10
Kabeleingangsrichtung:
Eingang auf der rechten Seite Notbetatigung-Einstellschraube
PN
3 o <t 8
T

2 xo4.7

42 20

42 % S\VC



Abmessungen

Elektrischer 3-Finger-Greifer Serie LEHS

LEHS40K3-12

Bezugsebene fir Montage

(gedffnet: 41)
(geschlossen: 35)
&)
&)

&
@

10h9 (3 036)

6xM5x0.8x10

a5H9 (*5%%°)

Tiefe 4 \

2xM8x1.25x 14

2 x 6.8 Durchgangsbohrung

Motorkabelldange =~ 300

T

135.4
(75.4)
]
o] j_

o far W f% =
© © \% w 8
~ ] L+ | ?°
o B _
) m :
[Te)
7 T J
[s2)
6
Referenzposition
des Hebelarms 30

Tiefe 4

(Kabeleingangsrichtung: Standard)

65

17.5

4H9 (+8.030 )

10

24

57

gedffnet: 17

Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite

Kabeleingangsrichtung:
Eingang auf der rechten Seite

Notbetatigung/Einstellschraube

64
42

20

2xo4.7

O
2

geschlossen: 11
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Serie LEH

Elektrischer Greifer/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite 1 fiir Sicherheitshinweise und

die Betriebsanleitung fiir Sicherheitshinweise Elektrische Antriebe.
Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smcworld.com/ herunterladen.
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Hinweise zu Konstruktion und Auswahl

A Warnung

1.

Beriicksichtigen Sie Hebelarme

Liegt der Haltepunkt auBerhalb der angegebenen Bereiche, wirkt beim Betrieb
eine libermaBige exzentrische Last auf die Fihrung, was zu einer verkirzten
Lebensdauer fuhren kann.

L: Hebelarm
H: Exentrizitat

Halteposition
O ”L“ und "H* sind Halteposition
innerhalb der

Spezifikation. X "L"ist zu lang.

X "H" ist zu lang.

2. Konzipieren Sie das Anbauteil mit geringem Gewicht und minimaler

nadelférmiges Werkstiick /

Lénge.

Ein langes und schweres Anbauteil erhoht 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 Werkstiick ein Modell mit einer gréBeren
BaugréBe oder verwenden Sie zwei oder mehr Greifer zusammen.

Sehen Sie bei einem extrem diinnen Werkstiick einen Haltebereich fiir
das Anbauteil vor.

Wird der Haltebereich nicht vorgesehen, kann das Produkt keinen stabilen Haltevorgang
vornehmen und die Verschiebung des Werkstticks oder ein Haltefehler konnen die Folge

c] c] [c] o
Finger
- 3
Anbauteil =
Spielraum

dinnes Werkstiick

4. Achten Sie bei der Modellauswahl darauf, dass die Haltekraft

44

im korrekten Verhiltnis zum Werkstiickgewicht steht.

Die Wahl eines ungeeigneten Modells kann zum Herunterfallen des
Werkstiicks fiihren. Die Haltekraft sollte das 10- bis 20-fache (LEHZ,
LEHF) bzw. das 7- bis 13-fache (LEHS) des Gewichts des zu
beférdernden Objekts betragen.

Haltekraftgenauigkeit

LEHZ10 | LEHZ16

LEHZ20 [ LEHZ25

LEHZ32 [ LEHZ40

+30% vom Endwert

+25% vom Endwert

+20% vom Endwert

LEHF10 LEHF20 LEHF32 [ LEHF40
+30% vom Endwert | £25% vom Endwert | £20% vom Endwert
LEHS10 LEHS20 LEHS32 [ LEHS40

+30% vom Endwert

+25% vom Endwert

+20% vom Endwert

. Keine StoBkrafte auf das Produkt einwirken lassen.

Andernfalls kommt es zu Besch&digungen oder Verschlei3, was
zu Funktionsstérungen flihrt. Wenden Sie keine StoB3krafte oder
Vibrationen auBerhalb der Spezifikationen an.

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 auf Grund der variablen Offnungs- und SchlieBbreite
des Produkts und des variablen Werkstiickdurchmessers, das ein Produkt
handhaben kann. Dariiber hinaus ist ein ldngerer Hub zu bemessen, um dem
Spiel entgegenzuwirken, das entsteht, wenn sich das Produkt nach dem Greifen

|

Montage

AWarnung

. Lassen Sie den Greifer wiahrend der Montage nicht fallen.
Verbiegen oder zerkratzen Sie die Greiferfinger nicht.

Bereits leichte Verformungen kénnen die Genauigkeit beeintrachtigen
oder Fehlfunktionen verursachen.

2. Ziehen Sie die Anbauteil-Befestigungsschraube mit dem

vorgesehenen Anzugsdrehmoment an.

GroBere Anzugsdrehmomente kénnen Fehlfunktionen verursachen. Bei
einem zu niedrigen Anzugsdrehmoment hingegen kann sich die
Halteposition verédndern und das Anbauteil kann herunterfallen.

Montage des Anbauteils an den Finger

Befestigen Sie das Anbauteil mit geeigneten Schrauben am Innenge-
winde der Finger und ziehen Sie die Schrauben mit den unten ange-
gebenen Anzugsmomenten fest.

Serie LEHZ
Modell Schraube  |™* Anzu[gl\fir]]ehmoment
LEHZ10(L) M2.5 x 0.45 0.3
LEHZ16(L) M3 x 0.5 0.9
LEHZ20(L) M4 x 0.7 1.4
LEHZ25(L) M5 x 0.8 3.0
LEHZ32 M6 x 1 5.0
LEHZ40 M8 x 1.25 12.0
Serie LEHF
Modell Schraube  |™* Anzu[g,jir]]ehmoment
LEHF10 M2.5 x 0.45 0.3
LEHF20 M3 x 0.5 0.9
LEHF32 M4 x 0.7 1.4
LEHF40 M4 x 0.7 1.4
Serie LEHS
Modell Schraube max. Anzu[gNsI::(]ehmoment
LEHS10(L) M3 x 0.5 0.9
LEHS20(L) M3 x 0.5 0.9
LEHS32 M4 x 0.7 1.4
LEHS40 M5 x 0.8 3.0
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Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite 1 fiir Sicherheitshinweise
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Riickseitige Befestigung mit Gewindebohrungen Seitliche Befestigung mit Gewindebohrungen
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Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smcworld.com/ herunterladen.
| Montage
‘ N
Montage des elektrischen Greifers Serie LEHZ . Montage des elektrischen Greifers Serie LEHF E
Seitliche Befestigung mit Gewindebohrung Befestigung mit Gewindebohrungen .
Notbetétigung/Einstellschraube | Notbetatigung/Einstellschraube/beidseitig
e |\ —
Modell Schraube |Anzugsdreh- Enschraup | i
moment tiefe w
[N-m] L [mm] | max. ~ max.
| Modell | Schraube | An2ugsdrehy Emsctraut-
LEHZ10(L) | M3x05 | 09 6 1 o | o o moment | _tiele
LEHZ16(L) | M4x0.7 1.4 6 : \ [N-m] L [mm] LL
LEHZ20(L) | M5x08 | 3.0 8 | LEHF10 | M4x07 | 14 7 0
LEHZ25(L) | M6x1 5.0 10 : LEHF20 | M5x0.8 3.0 8 -
- g LEHZ32 M6 x 1 5.0 10 3 LEHF32 | M6x 1 5.0 10
LEHZ40 M8x1.25 | 120 14 3 LEHF40 | M6 x 1 5.0 10
[ . N J Finger i
\\Anbauteil |
Seitliche Befestigung mit Durchgangsbohrung Seitliche Befestigung mit Durchgangsbohrung
- T @
max. | max. I
Modell Schraube |Anzugsdreh- l Modell | Schraube |Anzugsdren- w
‘ ‘ moment \ moment -l
[N-m] 7 [(N-m]
o LEHZ10(L) | M3x0.5 0.9 1 + LEHF10 | M4 x0.7 1.4
4 LEHZ16(L) | M3x0.5 0.9 LEHF20 | M5x0.8 3.0
LEHZ20(L) | M4x0.7 1.4 ! LEHF32 | M6x1 5.0
LEHZ25(L) | M5x0.8 3.0 ; LEHF40 | M6x 1 5.0
LEHZ32 M5 x 0.8 3.0 3
LEHZ40 M6 x 1 5.0

™ max. . mT]X- b max. max.
- - | Einsch
Modell Schraube Ar:rz]g?nsgr:fh m?i%f;au Modell Schraube Arzgg]sgnrte d miicef;aub
[N-m] L [mm] [N-m] L [mm]
o LEHZ10(L) | M4x0.7 1.4 6 LEHF10 | M5x 0.8 3.0 10
A= LEHZ16(L) | M4x0.7 1.4 6 LEHF20 | M6x 1 5.0 12
LEHZ20(L) | M5x0.8 3.0 8 LEHF32 | M8 x 1.25 12.0 16
LEHZ25(L) M6 x 1 5.0 10 LEHF40 | M8 x 1.25 12.0 16 ©
LEHZ32 M6 x 1 5.0 10 o
LEHZ40 M8x1.25| 12.0 14 ﬁ‘.’:
-l
Montage des elektrischen Greifers Serie LEHS
Befestigung mit Durchgangsbohrung Befestigung mit Gewindebohrung
max. max. , mix- . £
5 - | Einschraub- 2
| Modell | Schraube |AT2u950en | Modell | Schraube |A"2udsden| = -
[N-m] IN-m] L [mm] £
[72]
LEHS10(L) | M3x0.5 0.9 = LEHS10(L) | M4x0.7 1.4 6 2
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 =
&
ZS\VC *
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| Montage

A Warnung

3. Ziehen Sie die Schraube mit dem vorgesehenen Anzugsdrehmoment an.
GroBere  Anzugsdrehmomente  kdnnen  Fehlfunktionen, zu  geringe
Anzugsdrehmomente kénnen ein Herausfallen / Verschieben des Greifers
verursachen.

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

5. Die Montagefldche verfiigt iber PaBbohrungen fiir die Positionierung.
Verwenden Sie diese falls nétig.

6. Soll ein Werkstiick bei ausgeschalteten Antrieb entfernt werden, 6ffnen

bzw. schlieBen Sie den Finger manuell oder entfernen Sie das
Anbauteil vorher. Die Greiferposition kann beim Wiedereinschalten
geéndert sein.
Wird ein Werkstiick per Handbedienung entfernt, {berprifen Sie die Position der
Notbetétigung / Einstellschraube des Produkts und sorgen Sie fiir ausreichenden
Freiraum. Achten Sie darauf, dass kein (bermaBiges Drehmoment auf die
Notbetatigung / Einstellschraube einwirkt, das Beschadigungen und Fehlifunktionen
verursacht.

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 Werksticks zur Ausrichtung mit
dem Produkt ebenfalls darauf, den Reibungswiderstand minimal zu halten, der durch
die Werkstiickbewegung entsteht. Andernfalls kann sich der Finger verschieben, es
kann Spiel entstehen oder der Finger kann beschadigt 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 Beschédigungen 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 Spielraum X ohne Spielraum

Spielraum% |

2) Hubende bei Greiferbewegung

| | Spielraum

O mit Spielraum X ohne Spielraum
© [ o] [o ]

Spielraum
Spielraum

StoBkraft

46 ZS\VC

9

3) Beim Drehen

Spielraum

StoBkraft

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

O ausgerichtet X nicht ausgerichtet

StoBkraft

7

|

Handhabung \

/A Achtung

1.

2.

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

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 Werkstlicks im Schubbetrieb nicht moglich (wie z.B. im
Falle eines plastisch verformten Werkstlicks, Gummi-Bauteilen usw.), kdnnen
Sie das Werkstiick unter Beriicksichtigung seiner Elastizitat im Positionierbetrieb
greifen. Berlicksichtigen Sie in einem solchen Fall die Antriebsgeschwindigkeit
in Bezug auf die StoBeinwirkung, wie unter 3 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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2) Schubbetrieb

Wenn der Ist-Schub die Schrittdaten (Schwellenwert) iibersteigt, wird das INP-

Ausgangssignal (In-Position) ausgegeben.

Stellen Sie die [Schubkraft] und den [Schwellenwert] auf einen Wert innerhalb des

Grenzbereichs ein.

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

b) Wenn [Schwellenwert] und [Schubkraft] auf einen Wert unterhalb des
Grenzbereichs eingestellt werden, besteht die Méglichkeit, dass das INP-
Ausgangssignal von der Startposition des Schubbetriebs eingeschaltet wird.

INP-Ausgangssignal in der Controller-Version
® min. SV0.8

Obwohl das Produkt nach Abschluss des Schubvorgangs automatisch in den

Energiesparmodus (reduzierter Strom) schaltet, bleibt das INP-Ausgangssignal

eingeschaltet.

® max.SV0.7

a. Wenn der [Schwellenwert] auf 40% eingestellt ist (wenn der Wert dem des
Energiesparmodus entspricht)

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

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

7. Stellen Sie die Stellkraft beim Losen eines Werkstiicks auf 150% ein.
Ist das Drehmoment beim Greifen eines Werkstiicks im Schubbetreib nicht ausreichend,
kommt es zu einem Verschlei des Produkts und das Werkstiick kann méglicherweise
nicht gelost werden.

8. Kommt es aufgrund eines betriebsbedingten Einstellfehlers o.A. zu einem
VerschleiB des Fingers, 6ffnen und schlieBen Sie den Finger manuell.
Wird ein Werkstiick per Notbetétigung entfernt, sorgen Sie fir ausreichenden Spielraum
der Greiferfinger. Achten Sie darauf, dass kein iberméaBiges Drehmoment auf die
Notbetatigung einwirkt, das Beschadigungen und Fehlfunktionen verursacht.

ZS\VC

11.

1) Es wird empfohlen, fir "Zuriick zur Ausgangsposition" und fir das Halten des
Werkstiicks 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 "Zuriick zur Ausgangsposition" ohne Werkstick durchgefiihrt, kénnen
betréchtliche Abweichungen zwischen verschiedenen Antrieben entstehen.
Verwenden Sie fiir "Zuriick zur Ausgangsposition" ein Werkstiick.

3) Bei Durchfiihrung von "Zurlick zur Ausgangsposition" unter Verwendung eines
Werkstticks;
Der Hub (Betriebsbereich) wird verkiirzt. Uberpriifen Sie den Wert der Schrittdaten.

4) Bei Verwendung von Grund-Parametern (Ausgangs-Offset):
Wird "Zuriick zum Ausgangspunkt' mit [Ausgangs-Offset] eingestellt, muss die
aktuelle Position des Produkts geandert werden. Uberprifen Sie den Wert der
Schrittdaten.

Stellen Sie das Produkt im Schubbetrieb (greifen) auf eine Position in
einem Abstand von min. 0,5 mm vom Werkstiick ein. (Diese Position
wird als Schub-Startposition bezeichnet.)
Wird das Produkt auf dieselbe Position wie ein Werkstlck eingestellt, wird der
folgende Alarm ausgeldst und der Betrieb kann instabil werden.
a. Alarm Positionsfehler ("Posn failed")
Das Produkt kann die Schub-Startposition aufgrund einer Abweichung der
Werkstiickbreite nicht erreichen.
b. Schub-Alarm ("Pushing ALM")
Das Produkt wird nach Beginn des Schubs von der Schub-Startposition
zurlickgeschoben.

|

Wartung

AWarnung

1. Stellen Sie vor Austauschen des Greifers sicher, dass

es kein Werkstiick greift.
Es besteht die Gefahr, dass das Werkstick herunterfallt.
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Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smcworld.com/ herunterladen.
| Handhabung
T
A Achtung i
3. Beachten Sie den folgenden Bereich der Antriebsgeschwindigkeit im 9. Selbsthemmung
Schubbetrieb. Ein Selbsthemmen der Antrigbsspindel sorgt dafiir, dass der Greifer die Haltekraft
o LEHZ: 5 bis 50 mm/s « LEHF10: 5 bis 20 mm/s aufrechterhalt.
« LEHF20/32/40: 5 bis 30 mm/s  * LEHS: 5 bis 50 mm/s Dartiber hinaus bewegt sich das Produkt selbst dann nicht in die entgegengesetzte
Bei einem Betrieb auBerhalb des Bereichs kann die Antriebsspindel sich verklemmen Richtung, wenn eine externe Kraft wahrend des Greifens eines Werksticks
und einen Betriebsausfall verursachen. angewandt wird.
4. Im Schubbetrieb entsteht kein Spiel. Stopparten, Sicherheitshinweise _
Die Riickkehr zur Ausgangsposition erfolgt im Schubbetrieb. 1) AI]e Spgnnungsversorgungen des"ControIIers sind aqsgeschaltet.
Im Positionierbetrieb entsteht die Liicke durch Spiel im Finger. Stellen Sie die "Position" Wird die Spannungsversorgung fir den Neustart eingeschaltet, startet der I-II-
unter Beriicksichtigung des Spiels ein. Controller und der Greifer &sst molgl|cherwe|se das Werkstuck fallen. (Dies o
L . N bedeutet, dass nach dem Einschalten der Spannungsversorgung -
5. Die Einstellung des Energiesparmodus nicht andern. Fingerbewegungen durch die Initialisierung des Motors statfinden.) Entfernen Sie
Wird sonst weiterhin im Schubbetrieb (Greifer) gearbeitet, kann die durch den Motor vor dem Neustart das Werkstiick.
erzeugte Wérme einen Betriebsausfall verursachen. 2) "EMG (Stopp)“ von CN1 des Controllers ist ausgeschaltet.
Dies beruht auf dem Selbst-Verriegelungsmechanismus in der Antriebsspindel, der dafiir Bei Verwendung des Stoppschalters auf der Teaching-Box:
sorgt, dass die Haltekraft des Produkts aufrechterhalten wird. Um in diesem Zustand, in Das Werkstiick muss nicht im Vorfeld entfernt werden, da bei Einschalten der
dem das Produkt lber langere Zeitraume im Stand-by stehen oder den Haltevorgang Spannungsversorgung bei einem Neustart keine Motorinitialisierung ~ ausgeldst
aufrechterhalten soll, Energie zu sparen, wird die Leistungsaufnahme des Produkts wird. Beim Neustart aus einem Stoppzustand kann ein Alarm ausgel6st werden.
reduziert (automatisch auf 40% nach dem ersten Greifen eines Werkstiicks). 3) "M24V (Motor-Spannungsversorgung)® von CN1 des Controllers ist
Wird nach dem Greifen eines Werkstiicks eine verringerte Haltekraft des Produkts oder ausgeschaltet.
nach einem gewissen Zeitraum eine Verformung des Werkstiicks beobachtet, setzen Sie Das Werkstiick muss nicht im Vorfeld entfernt werden, da bei Einschalten der n
sich mit SMC in Verbindung. Spannungsversorgung bei einem Neustart keine Motorinitialisierung -~ ausgelst E
6. INP-Ausgangssignal wird. o B , , _ -
1) Posttionieranwendung Wird wéhrend des Betriebs ein Stopp aktiviert oder wird der Betrieb aus einem
Sobald das Produkt den Schrittdaten-Einstellbereich [In pos] erreicht, schaltet sich Stoppzustand neu gestartet, kann ein Alarm ausgeldst werden.
das INP-Ausgangssignal (In-Position) ein. 10. Zuriick zur Ausgangsposition
Anfangswert: auf min. [0.50] einstellen.
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Schrittmotor-Controller = (4

seric LECP6 =

@ I/0-Kabel SN\

5 §“‘i| SPS

- Spannungsversorgung fiir [/0-Signal
24VDC

Bitte sehen Sie eine SPS und eine Spannungsversorgung
von 24 VDC fir die 1/0-Signale vor.

@ Controller
® Elektrischer Greifer =~y

Optionen

@ Controller-Software
(Kommunikationskabel, USB-Kabel und
Umsetzer sind inbegriffen.)

@® Umsetzer

Antriebskabel® -----

0: Kommunikations-
kabel

Software zum
Programmieren
des Controllers

USB-Kabel®’

Spannungsversorgung des Controllers
24VDC

Anschlusskabel und
Spannungsversorgung sind vom
Kunden zu stellen. (Die
Spannungsversorgung muss
ohne Strombegrenzung
betrieben werden.)

@ Spannungsversorgungsstecker
(Zubehér)

® Teaching Box
(mit 3 m Kabel)

Programmieren des Controllers
Uber die Teaching Box




Schrittmotor-Controller

Serie LECP6

Bestellschliissel

LECPG6|N -
AntriebI —|7
Bestell-Nr. Antrieb
Controller
r

Ausgabe ohne Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen
Beispiel: Geben Sie [LEHZ10LK2-4] fiir
LEHZ10LK2-4AF-R16N1 an

kompatibler Moto

P Schrittmotor

*Option
Zahl der Schrittdaten ¢ . — | Schraubenmontage
(6] 64 | ' /O-Kabellange D Anm.)| DIN-Schienenmontage
— | ohne Kabel Anm.) DIN-Schiene ist nicht
Ausgang ¢ 1 1.5m inbegriffen. Bitte getrennt
N | NPN 3 3m bestellen.
P | PNP 5 5m

* Wenn Sie bei der Bestellung der Serie LE die Ausflihrung mit Controller wéhlen (-P600J) ist es nicht notwendig, diesen Controller einzeln zu bestellen.

4 N
Der Controller kann einzeln verkauft werden, wenn der entsprechende Antrieb festgelegt wurde.
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist. ~______cccom----m=
Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme Folgendes M
(@ Stellen Sie sicher, dass die Modell-Nr. des Antriebstypenschilds mit der des Controller-Typenschilds iibereinstimmt. —_
(@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). @ >
N © J

Technische Daten

Technische Daten
Modell Technische Daten
Motor 2-Phasen HB-Schrittmotor mit unipolarer Speisung

Spannung: 24 VDC +10% Stromaufnahme: 3 A (Spitzenwert 5 A) Anm. 2)
[inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Bremse]

Spannungsversorgung Anm. 1)

Eingangssignal 11 Eingénge (Optokoppler)
Ausgangssignal 13 Ausgange (Optokoppler)
Encoder A/B-Phase," Line Receiver Input
Auflésung 800 p/r
serielle Kommunikation RS485 (kompatibel mit Modbus-Protokoll)
Speicher EEPROM
LED-Anzeige LED (jeweils griin/rot)
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme flr Zwangsverriegelung Anm- 3)
Kabellange (m) 1/0-Kabel: max. 5; Antriebskabel: max. 20
Kiihlsystem natirliche Luftkihlung
Betriebstemperaturbereich (°C) 0 bis 40 (keine kondensation, kein Gefrieren)
Luftfeuchtigkeit (%) 35 bis 85 (keine kondensation, kein Gefrieren)
Lagertemperaturbereich (°C) —10 bis 60 (keine kondensation, kein Gefrieren)
Lager-Luftfeuchtigkeit (%) 35 bis 85 (keine kondensation, kein Gefrieren)

zwischen Gehause (Kuhlflache) und SG-Klemme
50 (MQ) (500 VDQC)

150 (Schraubenmontage)
170 (DIN-Schienenmontage)

Isolationswiderstand (M)

Gewicht (g)

Anm. 1) Die Spannungsversorgung muss ohne Strombegrenzung betrieben werden.
Anm. 2) Die Leistungsaufnahme variiert je nach Antriebsmodell. Siehe Technische Daten des jeweiligen Antriebs fiir weitere Informationen.
Anm. 3) Gilt bei Ausfiihrung mit Motorbremse mit spannungsfreier Funktionsweise.
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Schrittmotor-Controller Serie LE CP 6

Montageanweisung
a) Schraubenmontage (LECP6[1J-[1) b) DIN-Schienenmontage (LECP61CID-[)
(Installation mit zwei M4-Schrauben) (Installation mit DIN-Schiene)
DIN-Schiene i i N
-Schiene ist verriegelt T
Erdungskabel Erdungskabel Earggrgs' H
Einbaulage :> =
| 3 -
DIN-Schiene o
3 ll 3 T8
: : L
1 —> |
: Co -
Einbaulage > * 3 3 3
o DIN-Schienen-Anbausatz / ; o n
I
1]
-l

Der Controller wird in die DIN-Schiene eingehangt und zur Verriegelung
wird A in Pfeilrichtung geschoben.

2
2
£
S
E
DIN-Schiene L 5
7.5 @
AXT100-DR-[] £
* Geben Sie fur O die "Nr." aus der nachstehenden Tabelle an. B ©B] _ P R R I I R R R g’.
Siehe Abmessungen auf Seite 52 fiir Montageabmessungen. SIS R i i i i s i i o =
g
[~
L-Abmessungen
Nr. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 [ 605 | 73 | 855 | 98 |1105| 123 | 1355 | 148 |160.5| 173 | 1855 | 198 |210.5 | 223 | 235.5 | 248 | 260.5

Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 | 2855 | 298 |310.5| 323 | 3355 | 348 |360.5| 373 |385.5| 398 |410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5 | 473 | 485.5 | 498 | 510.5

DIN-Schienen-Anbausatz
LEC-DO0 (mit 2 Befestigungsschrauben)

Der DIN-Schienen-Anbausatz kann nachtraglich bestellt und an den Controller mit Schraubenmontage montiert werden.

3
o
D
=
=
=
[Z]
=
3
=
£
o
=
8
[72]
[}
=
[*3
(72}
=
N
(3
o
2
=
=]
=4
o
e
o

51

O
2



Serie LECP6

Abmessungen

a) Schraubenmontage (LECP61-[7)

(81.7)
66

1

045

fir Gehause-
Spannungsversorgungs-LED griin  montage
(EIN: Spannungsversorgung ist eingeschaltet.)

Alarm-LED rot

[

(EIN: Alarm ist eingeschaltet.)

CNS5 1/O-Stecker

CN4 Schnittstelle

150

CN3 Encoder-Stecker

CN2 Motorstecker

CN1 - Spannungsversorgungsstecker

141

b) DIN-Schienenmontage (LECP6J1D-[1)

4.6

fir Gehéuse-
montage

Siehe Seite 51 fiir Abmessung und

(81.7) 115 Bestell-Nr. der DIN-Schiene.
66 5.25 35
1 31

&
(91.7)

5.25

—
)

AC

ol Q

5

52

9 5

Z| o

S|
1 —| 5 o
B} 5
1 o ©
i S| o bl [te)
" o 2|~ 3
: <
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Schrittmotor-Controller Serie LE CP 6

Verdrahtungsbeispiel 1

] Spannungsversorgungsanschluss: CN1/| = Der Stecker ist dem LEC beiliegend

Stecker fiir LECP6

CN1 Spannungsversorgungsklemme (Phoenix Contact FK-MC0.5/5-ST-2.5)

Anschlussbezeichnung Funktion Angaben zur Funktion
. M24V-Klemme / C24V-Klemme / EMG-Klemme / BK RLS-Klemme
ov gemeinsame Masse ) .
sind gemeinsam (-).

M24V Motor-Spannungsversorgung (+)| Motor-Spannungsversorgung (+), 24 V

Cc24v Steuerungs-Spannungsversorgung (+) | Steuerungs-Spannungsversorgung (+), 24 V

EMG Stopp (+) Eingang (+), der den Stopp freigibt.

BK RLS Bremsenentriegelung (+)| Eingang (+), der die Bremse entriegelt.

Verdrahtungsbeispiel 2

* Wenn Sie eine SPS 0.A. an den CN5 parallelen I/O-Stecker anschlieBen, verwenden Sie bitte das 1/0-Kabel (LEC-CN5-0).
* Die Verdrahtung sollte an die Ausflihrung der Parallel-I/O (NPN oder PNP) angepasst werden. Bitte nehmen Sie die
Verdrahtung unter Berlicksichtigung des nachfolgenden Diagramms vor.

LECP6PLICI-CI (PNP)

| Parallel-I/O-Anschluss: CN5

Elektrisches Schaltschema
LECP6NCICI-C] (NPN)

24 VDC 24 VDC
CN5 fiir 1/O-Signal CN5 fiir 1/O-Signal
COM+ A1 { COM+ A1 {
COM- A2 COM- A2
INO A3 —o0 o INO A3 | o
IN1 A4 oo IN1 A4 o oe
IN2 A5 |—o o IN2 A5 | o
IN3 A6 —o o IN3 A6 | o
IN4 A7 |—o o IN4 A7 | o
IN5 A8 —o o IN5 A8 | oo
SETUP A9 —oO © SETUP A9 o o—e
HOLD | A10 —o ™o HOLD | A10 |~ o
DRIVE A1l —oO © DRIVE A1 o o—e
RESET A12 —O0 O RESET A12 o o—e
SVON | A3 —o o SVON | A13 |
outo | Bt —{ =t outo | Bt {2 o
OUTT B2 —{]— OUTT B2 —{}—
ouT2 B3 —|— ouT2 B3 —{}—
ouT3 B4 —|— ouT3 B4 —{F—o
ouT4 BS —{|— ouT4 BS —{}F——
ouTs Bs —|— ouTs Bs —{F——
BUSY B7 —{|— BUSY B —{F——
AREA B8 —{|— AREA B8 —{}——
SETON BO —{]— SETON BO —{}F——
INP B10O —|— INP BlIO —{}———
SVRE B11 —|— SVRE BI1 —{}——s
«ESTOP | B12 — |— «ESTOP | B12 —{ }——9
*ALARM | B13 — — *ALARM | B13 — ————
1 1
Eingangssignal Ausgangssignal
Bezeichnung Inhalt Bezeichnung Inhalt
COM+ Anschluss der 24 V-Spannungsversorgung fiir das Eingangs-/Ausgangssignal OUTO bis OUT5| Ausgabe der Schrittdaten-Nr. wéhrend des Betriebs
COM- Anschluss Masse fir das Eingangs-/Ausgangssignal BUSY Ausgabe, wenn Antrieb in Bewegung ist
INO bis IN5 Schrittdaten (entsprechend Bit-Nummern) AREA Ausgabe innerhalb des Ausgangseinstellbereichs der Schrittdaten
(Der Eingangsbefehl erfolgt in der Kombination von INO bis 5.) SETON Ausgabe bei Ruckkehr in die Ausgangsposition
SETUP Befehl fur die Riickkehr in die Ausgangsposition INP Ausgabe bei Erreichen der Zielposition oder Zielkraft
HOLD Der Betrieb wird voriibergehend angehalten. (Schaltet sich ein, wenn Positionierung oder Schub beendet sind.)
DRIVE Befehl zum Ansteuern SVRE Ausgabe wenn Motor eingeschaltet ist
RESET Zuriicksetzen des Alarms und Unterbrechung des Betriebs *ESTOPANM.) Keine Ausgabe bei EMG-Stopp-Befehl
SVON Befehl Servo ON +*ALARMANM.) Keine Ausgabe bei Alarm

O

Anm.) Diese Signale sind Ausgangssignale, wenn die Spannungsversorgung des Controllers eingeschaltet ist. (N.C.)

SvVC
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LEHF

LEHS

Produktspezifische Sicherheitshinweise
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Serie LECP6

Schrittdaten-Einstellung

1. Schrittdaten-Einstellung fiir die Positionierung

Mit dieser Einstellung bewegt sich der Antrieb in Richtung
Zielposition und stoppt dort. Das nachfolgende Diagramm zeigt
die Einstellparameter und den Betrieb. Die Einstellparameter
und Einstellwerte flr diesen Betrieb werden unten angegeben.

Geschwindigkeit

Geschwindigkeit

’ Beschleunigung ‘ ’Verzc")gerung

In-Position

AUS EIN

INP-Ausgang | EIN

©: mijssen eingestellt werden.
. . (O missen den Anforderungen entsprechend eingesteltt werden.
Schrittdaten (Positionierung) —:Einstellung nicht erforderich.

2. Schrittdaten-Einstellung fiir den Schub

Der Antrieb bewegt sich in Richtung Schub-Startposition. Wenn
er diese Position erreicht, startet er den Schubbetrieb mit einer
Kraft, die unterhalb des Kraft-Einstellwertes liegt. Das
nachfolgende Diagramm zeigt die Einstellparameter und den
Betrieb. Die Einstellparameter und Einstellwerte fir diesen
Betrieb werden unten angegeben.

Geschwindigkeit

Geschwindigkeit

Vorschubgeschwindigkeit | l
Position
~=—{In-Position

’ Beschleunigung‘ ’Verzégerung‘

Kraft

Vorschubkraft
Schwellenwert

INP-Ausgang | EIN

1

AUS EIN

©: miissen eingestellt werden.
(O: mussen den Anforderungen entsprechend
eingestellt werden.

Schrittdaten (Schubbetrieb)

Vorgehens-

Vorgehens-

i Position Beschreibung Position Beschreibung
weise Weise
Ist eine absolute Position erforderlich, stellen Ist eine absolute Position erforderlich, stellen Sie
© | Move M Sie "Absolute" ein. Ist eine relative Position © | Move M "Absolute” ein. Ist eine relative Position
erforderlich, stellen Sie "Relative" ein. erforderlich, stellen Sie "Relative" ein.
© | Speed Geschwindigkeit zur Zielposition © | Speed Geschwindigkeit zur Schub-Startposition
© | Position Zielposition © | Position Schub-Startposition

Beschleunigungsparameter. Je héher der
Einstellwert, desto schneller erreicht der
Antrieb die eingestellte Geschwindigkeit.

O | Acceleration

Beschleunigungsparameter. Je hoher der
Einstellwert, desto schneller erreicht der
Antrieb die eingestellte Geschwindigkeit.

O | Acceleration

Verzdgerungsparameter. Je hoéher der
Einstellwert, desto schneller verzégert der
Antrieb.

O | Deceleration

Verzégerungsparameter. Je hdher der
Einstellwert, desto schneller verzdgert der
Antrieb.

O | Deceleration

Einstellwert 0

Das Schubverhéltnis wird definiert.

© | Pushing Force (Werden Werte von 1 bis 100 eingestellt, wird © | Pushing F Der Einstellbereich variiert je nach gewahltem
der Betrieb zu Vorschub-Betrieb gewechselt.) ushing Force elektrischen Antrieb. Siehe Betriebsanleitung fiir
— | Trigger LV Einstellung nicht erforderlich. die Verwendung des elektrischen Antriebs.
— | Pushing speed Einstellung nicht erforderlich. Bedingung, die das INP-Ausgangssignal
O | Positioning F max. Drehmoment wahrend des Positionierbetriebs einschaltet. Das INP-Ausgangssignal
ositioning Force (keine spezifische Anderung erforderlich) © | Trigger LV schaltet sich ein, wenn die erzeugte Kraft
- - - den Wert ubersteigt. Der Schwellenwert
O | Area 1, Area 2 ?;:rl:gl;;%i:SlihdaalltsefREA—AusgangSS|gnaI sollte unterhalb der Vorschubkraft liegen.
Bedingung, die das INP-Ausgangssignal Schubgeschwindigkeit
einschaltet. Sobald der Antrieb den [in Wird die Geschwindigkeit auf einen hohen Wert eingestellt, kann
position]-Bereich erreicht, schaltet sich das es aufgrund von StoBkraften, verursacht durch den Aufprall auf
O ” INP-Ausgangssignal ein. (Das Andern des O | Pushing speed das Ende, zu einer Beschadigung des elektrischen Antriebs und
In - Position Anfangswertes ist hier nicht notwendig.) des Werkstiicks kommen. Stellen Sie diese Werte
Wenn die Ausgabe des Ankunftssignals vor dementsprechend niedriger ein. Siehe Betriebsanleitung fir die
Abschluss des Betriebs erforderlich ist, Verwendung des elektrischen Antriebs.
erhohen Sie den Wert. O | Positioning Force max. Drehmoment wahrend des Positionierbetriebs
9 (keine spezifische Anderung erforderlich)
Bedingung, die das AREA-Ausgangssignal
O | Area 1, Area 2 (Bereich) einschaltet.
Verfahrweg wahrend des Schubs. Ubersteigt der
Verfahrweg diese Einstellung, kommt es auch
© | In - Position ohne Schub zum Stopp. Wird der Verfahrweg
Uberschritten, schaltet sich das INP-
Ausgangssignal nicht ein.
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Schrittmotor-Controller Serie LE CP 6

Signal-Tabelle
Zuriick zur Ausgangsposition
Spannungsversorgun 24V
9 gung oV
EIN
SVON AUS
Eingang
SETUP I
BUSY EIN
AUS
SVRE
SETON
Ausgang
INP \
*ALARM ':‘.‘
*ESTOP ! ‘.‘
Geschwindigkeit ‘E + 0 mm/s
Zuriick zur Ausgangsposition E ‘.‘

i Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs "in position" der Parameter i
i befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet. i

«"+ALARM“ und "+ESTOP“ werden als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.
# Dort, wo das Ablaufdiagramm "Spannungsversorgung eingeschaltet" anzeigt, ist die Spannungsversorgung eingeschaltet.
* Dort, wo das Ablaufdiagramm "Stopp ist ausgeschaltet" anzeigt, wird die Stopptaste gedriickt (Betrieb wird gestoppt).

iLesen der-i
Position anfahren ;Step-No. |
EIN
N —I [ T | AUS
Eingang iAusgabe der |
DRIVE iStepNo.  } | -
out EIN
AUS
Ausgang BUSY .
INP ,".
Geschwindigkeit 3 i 0 mm/s
Positionierbetrieb : |

: Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs "in position" der Parameter
! befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet.

= "OUT" ist Ausgangssignal wenn "DRIVE" von eingeschaltet zu ausgeschaltet wechselt.
(Wenn Spannung anliegt, "DRIVE" bzw. "RESET" sich einschaltet oder "+*ESTOP*
sich ausschaltet, dann schalten sich alle "OUT"-Ausgénge aus.)

Hold

Eingang HOLD | I EIN
——————— AUS
EIN

Ausgan BUSY
vegang ! AUS

PO
Geschwindigkeit erzoger- o 0 mm/s
ngspunkt! HOLD wéhrend des Betriebs

* Wenn sich der Antrieb im Positionsbereich des Schubbetriebs befindet,
stoppt er auch dann nicht, wenn das HOLD-Signal Eingangssignal ist.

O
2

] bl
i Lesen der ; >
Schubbetrieb i Step-No._ B
=
EIN =
N [ AUS 2
1 3
Eingang iAusgabe der <
DRIVE Stepo. | g
’ (]
4 EIN 8
ouT =
AUS ]
173
. =
Ausgang | BUSY _§
: a
INP n
i
H
)
1 1}
1 1
\ [
Geschwindigkeit  — — 0 mm/s
Schubbetrieb i
[ T

=2
i Ubersteigt die aktuelle Schubkraft den "Schwellenwert" det
! Schrittdaten, wird das INP-Signal eingeschaltet. H

Reset iAlarm-Reset!
[ EIN
Ei RESET
ingang I AUS
EIN
T
X our _| A AUS
usgan i
= *ALARM I i =i
__________ — AUS
i Alarmaus! |

i Die Alarmgruppe kann anhand der Kombination von OUT-
i Signalen bei der Alarmerzeugung identifiziert werden.

+ "«ALARM" und "+*ESTOP*“ werden als Negativ-Logik dargestellt.
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Serie LECP6

Zubehor

[Antriebskabel]

LE-CP-

LE-CP-% / Kabelldnge: 1.5 m,3 m, 5 m
(Belegung)

Controller-Seite

13.5)
. Antriebsseite (Belegung)
Kabelldnge (L) —_— o8 A B
1 1.5m 3 —
8 | Sm s i A A Al
5 5m e ——X«
8 8 m* Stecker A A6 Fge
A |[1om* (30.7) L Stocker D (14.7)
B 15 m*
C 20 m*
* Fertigung auf =
Bestgllur?g (Belegung) LE-CP-180;3 / Kabellange: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m Controller-Seite
(* Fertigung auf Bestellung) T aam
Stecker C (14-2)
Antriebsseite T (Belegung)
- 25.5 = A1 Bi
|
! [ * % \ v
__X_} [ <« \ it
26.3 A6 B6
Stecker A
(30.7) L (14.7)
(10)
Schaltkreis Belegung Stecker A Farbe Belegung Stecker C
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/- A-3 blau 4
,‘,,AQSP,hJE’UQDQ,,, Farbe Belegung Stecker D
Vce B-4 1 a T a - braun 12
Masse-Anschluss A-4 1 — — 1 _schwarz 13
A 5 000 o :
A A-5 1 i ; : ’i t schwarz 6
B B-6 1 — — t __orange 9
B A-6 | AN N schwarz 8
”””””””” 4 — 3
[I/O-Kabel]
LEC-CN5- Controller-Seite SPS-Sete ™ (gelegung)
8.9 A1 B1 A1
Kabellénge (L) N A13
1 1.5m < B
3 3m (14.4) ‘ L B13 B13 A13
> om Marki Marki
; arkierung ; arkierung
Belegung Farbe Markierung Farbe Belegung Farbe Markierung Farbe
A1 hellbraun | m schwarz B1 gelb L rot
A2 hellbraun | ® rot B2 hellgrin | m m  |schwarz
* LeitergroBe: AWG28 A3 gelb u schwarz B3 hellgrin | m m rot
A4 gelb u rot B4 grau m m schwarz
A5 hellgrin | ® schwarz B5 grau L) rot
A6 hellgrin | ® rot B6 weil3 B B schwarz
A7 grau u schwarz B7 weil3 L rot
A8 grau u rot B8 helloraun | m ® B [schwarz
A9 weil3 u schwarz B9 hellbraun | B EH & rot
A10 weil3 u rot B10 gelb H B B schwarz
A1 helloraun | m ®  [schwarz B11 gelb LR rot
A12 hellbraun | @ ® rot B12 hellgrin | @ B B |schwarz
A13 gelb E m  schwarz B13 heligrin | mm = rot
— Abschirmung
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Serie LEC
Controller-Software/LEC-W1

Bestellschliissel

LEC-W1
@ Controller- Controller-Software I

Soft
otware (Japanisch und Englisch sind erhiltlich.)

LEHZ

(2 Kommunikations-

kabel
@ USB-Kabel Inhalt
-~ }->
% (D Controller-Einstellsoftware (CD-ROM) ™
-5 ® Umsetzer PG (2 Kommunikationskabel o
oA (Kabel zwischen Controller und Umsetzer) -

(3 Umsetzer

(@ USB-Kabel
(Kabel zwischen PC und Umsetzer) —

Systemvoraussetzungen Hardware

LEHS

PC/AT-kompatibler Computer mit Windows XP und mit USB1.1- oder USB2.0-Anschliissen.

+ Windows® und Windows XP® sind eingetragene Handelsmarken von Microsoft Corporation.

Beispiele der Softwareoberflache

Beispiel der Oberflache im "Easy Mode" Beispiel von Oberflachen im "Normal Mode"

2
2
k=]
=
2
FilsiE} Edit Gomm Sattrg File) View(? Acticndd) Windon(W) Hebd . . . E
] | Alarm | [o1 A0 3 & 1| SafoSpes | Brake Manitor | [Sgeeat | s
W ke roes ) S | Sausll — - _— ' =
= |0 ™ [Status] 01 ﬁ
Slep Mo, Fusition Spmerd Force — 2
Ko O 0.50 mm 0 mmfs 90 % o ‘ Bas: | ORI (?,.m,b. St : g
g betiil :;:I:TNI ler 10 fatue 1 s s .I[::: L6 3:”0( =2 :.ﬂﬁ_’
[wanm Csvmes | ousv [ [semow, - ‘ = Tast ww| . o e ||| s SET-oM =
Step Data T ;EE::?IIZ;-T:::M Trapazoid-not ion - IPosition 1.9 = %
Ho. Hove W Spen Poalilon  PushingF Pushingfe In pon ~ Shrokel+) 200,80 Ueload Al Enead 32 | S
0 Abaolute “hmn ..ﬁ ne ! [ ] ! [ ] “I oo i! relee[-; -wu;:: .‘::’:‘ Posn 4.00 L g
e e il ey EEE———
3 Absolule e 30.09 ] ] 1.00 :““:r"”""-' "-?: nOut |
Lherotute My a.n - r Ly AT ¢ Commanttestata veut ot
e I i sl S me [ e oo | sy
B dbsetote o : T Ll mr |, e or |
9| Absolute 500 q0.00 [} [] 1.00 [Step Datal 01 - 7 vim i 7 SviE |
Move Speod 20 [mmsee] Mave dictance Move Cory ] Eut ] Paste | Clear | ] Get m] | w3 wis || Esiobe
1] jnsn - . ‘ + | :No. Wove W S.F.e;’d Fe}l:-'on .A.n’c;_li .l:’c;_li th!ln;r Trll;erL L s Lo wrs E
ety TR0~ H000 | 0l assolute 190 500 2008 2008 " o L L. L wiE
[Caloiute i oo s e sewe ousr
Einfacher Betrieb und Bedienung | Gibmiae s ame s oo | e
. . . e | 5 Assolute ET) S0.08 2009 2008 "
® Antriebs-Schrittdaten, wie z.B. Position, | absotute : =
. . . w | 1 Abzolule l:ﬂ .'D.I'l: ?III'I: i’lll‘l: ] ] ki) 1w 0.0 e.00 !.DII
Geschwindigkeit, Kraft usw. kdnnen TS P R W P T 11 ' A T I I
elngeste”t und angezelgt Werden. | 10|Absolute 500 10009 {1 L] e L] L] n 1w .00 .0 .00~
@® Die Schrittdaten kénnen auf ein und ey e Neansl
derselben Seite eingestellt und der Antrieb L
getestet werden. Detaileinstellung
@ Kann fir Jog und gleichméBiges Verfahren ® Detaildarstellung der Schrittdaten
verwendet werden. ® Uberwachung von Signalen und dem Status

@ Einstellung der Parameter
® Jog und gleichméBiges Verfahren, Zurick zum Ausgangspunkt,
Testbetrieb und Test der Ausgange kénnen durchgefihrt werden.
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Serie LEC
Teaching Box / LEC-TT

Bestellschliissel c €

LEC-T1-3J|G

Freigabetaste Teaching Box l lFreigabetaste
(Option) — | ohne
Kabelldnge S | mit Freigabetaste
= Verriegelungsschalter fur Jog-
Testfunktion
Anzeige ¢
.‘q » Stopptaste
J |Japanisch | G |mit Stopptast tattet]
E | Englisch mit Stopptaste ausgestatte
Technische Daten
Standardfunktionen Position Beschreibung
° Anzeige chinesischer Zeichen Schalter Stopptaste, Freigabetaste (Option)
° Stopptaste Kabelldange 3m
Schutzklasse IP64 (auBer Stecker)
Option Betriebstemperaturbereich (°C) 5 bis 50 (keine Kondensation)
* Freigabetaste Luftfeuchtigkeit (%) 35 bis 85
Gewicht (g) 350 (auBer Kabel)
+ Die Erfullung der EMV-Richtlinie der Teaching Box wurde nur mit dem LECP6-Controller und dem
entsprechenden Antrieb gepruft.
Easy Mode
Funktion Beschreibung Aufbau der Menlipunkte
Step-Data |* Einstellen der Schrittdaten Nend Bata
- Data Step-No
Jog * Jog-Betrieb y Monitor Einstellung von zwei unten dargestellten Parametern
* Zuriick zur Ausgangsposition Jog (Position, Geschwindigkeit, Kraft, Beschleunigung, Verzogerung)
Test * 1-Schritt-Betrieb Test
e Zuriick zur Ausgangsposition Alarm Monitor
* Anzeige der Achse und Schrittdaten-Nummer TB-Setting || Anzeige Step-No.
Monitor * Anzeige von zwei Parametern ausgewahit Anzeige von zwei unten dargestellien Parameter
aus Position, Geschwindigkeit, Kraft (Position, Geschwindigkeit, Kraft)
Alarm * Anzeige des aktiven Alarms Jog
* Alarm-Reset - -
— Zurtick zur Ausgangsposition
* Wiederverbinden Jog-Betrieb
* Einstellung einfacher / normaler Modus
TB-Setting |* Einstellung der Schrittdaten und Test
Parameterwahl fur — - -
. 1-Schritt-Bet
Uberwachungsfunktion Schritt-Betrieb
Alarm
—1 Anzeige des aktiven Alarms
Alarm-Reset
TB-Setting
wiederverbinden
einfach/normal
Einstellparameter
58
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Normal Mode

Teaching Box Serie LEC

Aufbau der Meniipunkte

Funktion Beschreibung Menu Step Data
Step Data « Schrittdaten-Einstellung Step-Data Step No
- Parameter Bewegungs-Modus
Parameter * Parametereinstellung Monitor Geschwindigkeit
* Jog-Betrieb/Konstante-Rate- Test Position
Bewegung Alarm Beschleunigung
e zuriick zur Ausgangsposition File Verzdgerung
* Testbetrieb (max. 5 Schrittdaten TB-Setting Schubkraft
Test spezifizieren und in Betrieb Reconnect Trigger LV
nehmen) Schubgeschwindigkeit
* obligatorischer Ausgang Positionierkraft
(obligatorische Signalausgabe, Areat, 2
obligatorische Klemmeausgabe) In-Position
. Antrlebsubt_arwact_]ung Parameter Grundeinstellung |
* Ausgangssignal-Uberwachung L Basis
Monitor * Eingangssignal-Uberwachung ORIG ORIG Einstellung |
* Ausgangsklemmen-Uberwachung
* Eingangsklemmen-Uberwachung Monitor DRV-Monitor
* aktive Alarmanzeige Verfahrweg Position, Geschwindigkeit,
Alarm (Alarm-Reset) || Ausgangssignale Kraft, Step-No,
¢ Anzeige Alarm-Log-Aufzeichnung Eingangssignale letzte Step-No
- Ausgangklemme
* Daten speichem ' —— Monitor-Ausgangssignal
Schrittdaten und Parameter des Eingangklemme gangssg |
Controllers, Qer fur die ' Test —{ Monitor-EingangssignaI|
Kommunikation verwendet wird, JOG/Verfah
speichern (vier Dateien kénnen L oo ke aOrSIHG —{ Monitor-AusgangskIemmen|
gespeichert werden, wobei ein Tu Lt'g tz'ub . .
File Schrittdaten- und Parametersatz bel's ter'neh  Ausqan _{ Monitor Elngangsklemmen|
als eine Datei gespeichert wird). obligatorischer Ausgang
 Laden in Controller Alarm Aktive ALM
ngt c(ejilce:hltra]r?eenr gz:: |irr1]gd2<;x = aktiver Alarm Anzeige aktiver Alarm
gesp L Aufzeichnung der Alarme Alarm-Reset
Controller, der fur die
Kommunikation verwendet wird. File ALM Log record
* Gespeicherte Daten Idschen. — Daten speichern Aufzeichnung der Alarme
* Anzeigeeinstellung Laden in Controller
(einfacher/normaler Modus) Datei I6schen
* Spracheinstellung _
(Japanisch/Englisch) TB-Setting
TB-Setting * Einstellung der Hintergrundbeleuchtung Easy Mode/Normal Mode
¢ Einstellung des LCD-Kontrasts Sprache
« Signalton-Einstellung Hintergrundbeleuchtung
* max. Verbindungsachse — LCD-Kontrast
* Distanzeinheit (mm/Zoll) Signalténe
R t « wied bind Anzahl max. Antriebe
econnec wiederverbinden Passwort
Distance Unit
—{ Reconnect
Abmessungen
4
Pos. Beschreibung Funktion
1 | LCD LCD-Bildschirm (mit Hintergrundbeleuchtung)
2 | Ring Schllsselring zum Befestigen der Teaching Box
3 | Stopptast Durch Dricken der Task wird der Betrieb gestoppt.
opptaste Die Entriegelung erfolgt durch Drehen nach rechts.
4 | Stopptastenschutz | Schutz fir den Stoppschalter

22,5

Freigabetaste
(Option)

Verhindert unbeabsichtigten Betrieb (unerwarteten
Betrieb) der Jog-Testfunktion. Andere Funktionen,
wie Datenénderung, werden nicht abgedeckt.

6 | Tastschalter

Tasten fur Eingabe

7 | Kabel

Lénge: 3 Meter

8 | Stecker

Stecker zum AnschluB3 an die LEC.
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Serie LEC

Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

: IControIIer und Peripheriegerate/

Vor der Inbetriebnahme durchlesen.

Siehe Umschlagseite 1 fiir Sicherheitshinweise.

] Hinweise zu Konstruktion und Auswahl \

Handhabung

AWarnung

1. Stellen Sie sicher, dass die spezifizierte Spannung anliegt.
Andernfalls kann es zu Funktionsstérungen und Beschédigungen kommen. Ist
die Spannung niedriger als die spezifizierte Spannung, wird die Last
méglicherweise aufgrund eines internen Spannungsabfalls des Controllers
nicht bewegt. Bitte Uberprifen Sie vor der Verwendung die Betriebsspannung.

2. Das Produkt nicht auBerhalb der angegebenen
Betriebsbereichsgrenzen betreiben.
Andernfalls kénnen Brand, Funktionsstérungen oder Beschadigungen des
Antriebs die Folge sein. Bitte Uberprifen Sie vor der Verwendung die
Technischen Daten.

3. Installieren Sie auBerhalb des Gehauses einen Notausschaltkreis.
Bitte installieren Sie den Notausschalter auBerhalb des Gehauses, damit der
Anlagenbetrieb unverziglich unterbrochen und die Stromversorgung
abgeschaltet werden kann.

4. Um durch einen Ausfall verursachte Schaden und Fehlfunktionen
des Controllers und der Peripheriegerdte zu vermeiden, ist es
sinnvoll, vor dem Einsatz ein Sicherheitssystem (Systembackup)
vorzusehen, wie z.B. Multiplexing der Bauteile und Anlage, ein
ausfallsicheres System usw.

5. Wird bei unerwartet hoher Wéarme- oder Rauchentwicklung o.4.
des Controllers die Gefahr von Personenschéden befiirchtet, ist
sofort die Spannungszufuhr fiir das Produkt und das System
abzuschalten.

] Handhabung

AWarnung

. Das Innere des Controllers und der Peripheriegerite nicht
beriihren.
Dies kann zu Stromschlag oder Schaden am Controller fihren.

2. Das Produkt nicht mit nassen Handen in Betrieb nehmen oder
einstellen.
Es besteht die Gefahr eines Stromschlags.

3. Beschédigte Produkte oder Produkte, die nicht liber alle
Bauteile verfiigen, diirfen nicht verwendet werden.
Es besteht Stromschlag-, Brand bzw. Verletzungsgefahr.

4. Verwenden Sie ausschlieBlich die spezifizierte Kombination
von elektrischem Antrieb und Controller.
Andernfalls kénnen Antrieb oder Controller beschédigt werden.

5. Achten Sie darauf, nicht von dem Werkstiick erfasst zu
werden, wahrend sich der Antrieb bewegt.
Es besteht Verletzungsgefahr.

6. Die Spannungsversorgung bzw. das Produkt erst einschalten,
wenn der Bereich, in dem sich das Werkstiick bewegt, fiir
sicher erklért wurde.

Die Bewegung des Werkstiicks kann einen Unfall verursachen.

7. Das Produkt im eingeschalteten Zustand und lber einen
gewissen Zeitraum nach dem Ausschalten der
Spannungsversorgung nicht beriihren, da es heiB ist.
Aufgrund der hohen Temperaturen besteht Verbrennungsgefahr.

8. Uberpriifen Sie die Spannung vor Installations-,
Verdrahtungs- und Wartungsarbeiten mindestens 5 Minuten
nach Abschalten der Spannungsversorgung mithilfe eines
Multimeters.

Es besteht Stromschlag-, Brand bzw. Verletzungsgefahr.

A Warnung

9. Statische Elektrizitdt kann Fehlfunktionen verursachen oder den

10.

1.

12.

13.

14,

15.

16.

17.

Controller beschéadigen. Den Controller im ausgeschlossenen
Zustand nicht beriihren.

Wenn Sie den Controller im Rahmen von Wartungsarbeiten beriihren, treffen Sie
ausreichende MaBnahmen zur Minderung statischer Elektrizitat.

Das Produkt nicht in Umgebungen verwenden, in denen die Luft
Staub, Pulverstaub, Wasser, Chemikalien oder Ol enthilt.

Andernfalls kann es zum Ausfall des Geréts oder zu Fehlfunktionen kommen.

Das Produkt nicht im Wirkungsbereich von Magnetfeldern einsetzen.
Andernfalls kann es zum Ausfall des Geréts oder zu Fehlfunktionen kommen.

Das Produkt nicht in Umgebungen mit entziindlichen, explosiven
oder atzenden Gasen einsetzen.
Dies kann zu Branden, Explosionen oder Korrosion fiihren.

Strahlungswirme, die von starken Warmequellen wie Ofen, direkter
Sonneneinstrahlung usw. ausgeht, darf nicht auf das Produkt
einwirken.
Dies kann einen Produktausfall des Controllers oder der Peripheriegerate
verursachen.

Setzen Sie das Produkt keinen Warmeschwankungen aus.
Dies kann einen Produktausfall des Controllers oder der Peripheriegeréte
verursachen.

Das Produkt nicht in Umgebungen verwenden, in denen
Spannungsspitzen erzeugt werden.

Wenn sich Geréte, die Spannungsspitzen erzeugen (z. B. elektromagnetische
Heber, Hochfrequenz-Induktionsdfen, Motoren usw.) in der Nahe des Produktes
befinden, kann dessen interner Schaltkreis beschédigt oder zerstdrt werden.
Vermeiden Sie Spannungsspitzen und achten Sie auf ordnungsgemaBe
Verdrahtung.

Das Produkt nicht in Umgebungen mit Vibrations- und

StoBeinwirkungen installieren.
Andernfalls kann es zum Ausfall des Geréts oder zu Fehlfunktionen kommen.

Wenn eine Last, die Spannungsspitzen erzeugt (z. B. ein Relais
oder ein Elektromagnetventil), direkt angesteuert werden soll,
verwenden Sie ein Produkt, das Spannungsspitzen selbststéndig
unterdriickt.

Installation

A Warnung

1. Installieren Sie den Controller und die Peripheriegerédte auf

feuerfestem Material.
Bei einer direkten Installation auf bzw. in der Néhe von entziindlichem
Material kann ein Band entstehen.

2. Das Produkt nicht an einem Ort installieren, an dem es

Vibrations- und StoBkréften ausgesetzt ist.
Andernfalls kann es zum Ausfall des Geréts oder zu Fehlfunktionen
kommen.

3. Den Controller und die Peripheriegeréte nicht mit einem groBen

elektromagnetischen Schutz oder sicherungslosen Schalter,
der Vibrationen erzeugt, auf derselben Schalttafel montieren.
Montieren Sie diese auf verschiedenen Schalttafeln oder
bringen Sie den Controller und die Peripheriegeréte nicht in die
Néhe einer derartigen Vibrationsquelle.

4. Installieren Sie den Controller und die Peripheriegeréte auf

einer ebenen Fléache.

Eine verzogene oder unebene Montageflache kann eine Ubermé&Bige
Krafteinwirkung auf das Geh&use usw. verursachen und somit Probleme
auslosen.
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Serie LEC

Controller und Peripheriegerate/

Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

Vor der Inbetriebnahme durchlesen.

Siehe Umschlagseite 1 fiir Sicherheitshinweise.

|

Spannungsversorgung |

|

Wartung

AAchtung

1. Verwenden Sie eine Spannungsversorgung, die keine
Spannungsspitzen erzeugt.
Sind die Spannungsspitzen hoch, sehen Sie entsprechende Vorkehrungen
vor.

2. Die Spannungsversorgung fiir Controller und I/0-Signal sollte

getrennt und nicht einschaltstrombegrenzt sein.

Wird die Spannungsversorgung mit begrenzten Einschaltstrom.
verwendet, kann es wéhrend der Beschleunigung des Antriebs zu einem
Spannungsabfall kommen.

3. Treffen Sie geeignete MaBnahmen zum Schutz vor

Spannungsspitzen. Fithren Sie die Erdung der
Funkenléschung getrennt von der Erdung des Controllers
und der Peripheriegerate aus.

|

Erdung

AWarnung

. Stellen Sie die Erdung sicher, um ein Rauschen zu
verhindern.

2. Eine spezielle Erdung sollte verwendet werden.

Die Erdung sollte der Klasse D entsprechen. (Erdungswiderstand
von max. 100 Q)

3. Die Erdung sollte nahe beim Controller und den

Peripheriegerdten erfolgen, um die Erdungsdistanz
gering zu halten.

4. Fur den eher unwahrscheinlichen Fall, dass die Erdung

Stérungen verursacht, kann sie entfernt werden.

O

AWarnung

1. Fiihren Sie regelméBige Wartungsarbeiten durch.
Vergewissern Sie sich, dass sich Kabel und Schrauben nicht gelst
haben.
Lose Schrauben oder Kabel kdnnen zu Funktionsstérungen flihren.

2. Fiuhren Sie nach Beendigung der Instandhaltungsarbeiten

einen geeigneten Funktionstest durch.

Nehmen Sie im Falle eines fehlerhaften Betriebs der Anlage oder der
Maschinen eine Notausschaltung des Systems vor. Andernfalls kann es
zu einer unerwarteten Funktionsstdrung kommen und die Sicherheit kann
nicht mehr gewahrleistet werden. Flihren Sie einen Notausschaltungstest
durch, um die Sicherheit der Anlage zu gewéhrleisten.

3. Den Controller und die Peripheriegerate nicht demontieren,

modifizieren oder reparieren.

4. Das Innere des Controllers fern von leitfadhigen oder

entziindlichen Stoffen halten.
Es kénnen Brande verursacht werden.

5. Den Isolationswiderstand und die Priifspannung an diesem

Produkt nicht priifen.

6. Lassen Sie ausreichend Freiraum fiir Instandhaltungsarbeiten.

Sehen Sie den Aufbau so vor, dass ausreichender Platz fir

Wartungsarbeiten vorhanden ist.
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Serie LE

Elektrischer Kompaktschlitten

Serie LES

e kompakt und Platz sparend
(Verkleinerung der BaugréfBe um 61 % im Vergleich
zu herkdmmlichen SMC-Produkten)

CAT.ES100-78

e reduzierte Zykluszeit

max. Nutzlast [kg] Antrich
max. Beschleunlgung und Verzogerung. BaugroBe L) Schrittmotor | Servomotor Ge:schv!nn- s':)ir;i!ei
5,000 mm/s2 L NGkeR | )
’ horizontl | vertikal | horizontl | vertikat | (MMV/S)
max. Geschwindigkeit: 400 mm/s LESHSR | 50,75 2 | 05| 2 | 05 |10bis200| 4
e Positioniergenauigkeit: +0.05 mm ’ 1 ]025] 1 |025|20bs400 8
g . . . 6 2 5 2 10 bis 200 5
positionieren mit bis zu 64 LESHI6R 50,100 \— = T T20mea00| 10
Positionen : :
] LESH25R | 50, 100, 150 | 25 110bs1%0] 8
e 2 Montagevarianten 612 15 [200i5400] 16

Elektrischer Zylinder
Serie LEY
e Hub: max. 500 mm (LEY32)

e Montagemaoglichkeiten

* Direktmontage: 3 Positionen
* Montage mit Befestigungselement: 3 Ausflihrungen

e Signalgeber kbnnen montiert werden
e Positionieren mit bis zu 64 Positionen

CAT.ES100-83A

¢ Positionierung- und Vorschubkraft Artriobe. | Vorschubkraft Nl | v
kénnen ausgewéhlt werden Bavgrosel sl | sote: [ Sorvo [t 2
Es ist moglich, den Antrieb zu 10 38 30 500
ha_!ten, ein Werkstlick zu 16 5 -4 58 250 50 bis 300
dricken usw. Iy a1 oy 125
12 122 35 500
25 6 238 72 250 50 bis 400
3 452 130 125
16 189 500
32 8 370 — 250 50 bis 500
4 707 125
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Serie LE

Elektrischer Antrieb mit Kugelumlauffihrung

e einfache Gehausemontage / Verkirzte Installationsdauer
Das Gehause kann ohne Entfernen von Abdeckungen usw. montiert werden.

e kompakt

Héhe und Breite: reduziert um ca. 50% im Vergleich zum LJ1H10

Nutzlast| Hub Geschwin-| Positionier-
BaugroBe uiz'as u digkeit | genauigkeit
(k) (mm) | (mms) (mm)
16 10 bis 400 500
Serie LEFB LEFS 25 20 bis 600 500 10.02
32 45 bis 800 500
16 1 bis 1000 | bis 2000
LEFB 25 5 bis 2000 | bis 2000 +0.1
32 14 bis 2000 | bis 1500

Serie LEFS

Kugelumlaufspindelantrieb---------------

Serie LEFS
e max. Nutzlast: 45 kg
e Positioniergenauigkeit: £0.02 mm

CAT.ES100-87A

* Die GroBe entspricht dem Kolbendurchmesser eines Druckluftzylinders
mit entsprechender Schubkraft (fir Kugelumlaufspindel).

Riemenantrieb

Serie LEFB
e max. Hub: 2000 mm
e Transportgeschwindigkeit: 2000 mm/s

N
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/A Sicherheitshinweise

Diese Sicherheitshinweise sollen vor geféhrlichen Situationen und/oder Sachschaden
schiitzen. In den Hinweisen wird die Schwere der potentiellen Gefahren durch die

Gefahrenworte "Achtung", "Warnung" oder "Gefahr" bezeichnet. Diese wichtigen
Sicherheitshinweise miissen zusammen mit internationalen Standards (ISO/IEC)*?) und
anderen Sicherheitsvorschriften beachtet werden.

e |

#1) 1SO 4414: Fluidtechnik — Ausfiihrungsrichtlinien Pneumatik.

I A Acht . Achtung verweist auf eine Gefahr mit geringem I ISO 4413: Fluidtechnik — Ausfiihrungsrichtlinien Hydraulik.
| c ung = Risiko, die leichte bis mittelschwere Verletzungen zur | IEC 60204-1: Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausriistung von Maschinen.
I Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird. I (Teil 1: Allgemeine Anforderungen)
1 . Warnung verweist auf eine Gefahr mit mittlerem 1 ISO 10218-1: Industrieroboter - Sicherheitsanforderungen.
I A Warnung = Risiko, die schwere Verletzungen oder den Tod zur 1 usw.
I Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird. I
1 . Gefahr verweist auf eine Gefahr mit hohem Risiko, 1
I A Gefahr » die schwere Verletzungen oder den Tod zur Folge I
hat, wenn sie nicht verhindert wird.
Y . |
A Warnung A Warnung
1. Verantwortlich fiur die Kompatibilitit des Produktes ist die 4. Bitte wenden Sie sich an SMC und treffen Sie geeignete
Person, die das System erstellt oder dessen Spezifikation Sicherheitsvorkehrungen, wenn das Produkt unter einer der
festlegt. folgenden Bedingungen eingesetzt werden soll:
Da das hier aufgefiihrte Produkt unter verschiedenen Betriebsbedingungen 1. Einsatz- bzw. Umgebungsbedingungen, die von den angegebenen technischen
eingesetzt wird, darf die Entscheidung Gber dessen Eignung fir einen Daten abweichen, oder Nutzung des Produktes im Freien oder unter direkter
bestimmten Anwendungsfall erst nach genauer Analyse und/oder Tests erfolgen, Sonneneinstrahlung.
mit denen die Erfullung der spezifischen Anforderungen uberprift wird. Die 2. Einbau innerhalb von Maschinen und Anlagen, die in Verbindung mit
Erflillung der zu erwartenden Leistung sowie die Gewahrleistung der Sicherheit Kernenergie, Eisenbahnen, Luft- und Raumfahrttechnik, Schiffen,
liegen in der Verantwortung der Person, die die Systemkompatibilitét festgestellt Kraftfahrzeugen,  militarischen  Einrichtungen,  Verbrennungsanlagen,
hat. Diese Person muss anhand der neuesten Kataloginformation standig die medizinischen Geraten oder Freizeitgerdten eingesetzt werden oder mit
Eignung aller angegebenen Teile Uberprifen und dabei im Zuge der Lebensmitteln und Getrénken, Notausschaltkreisen, Kupplungs- und
Systemkonfiguration alle Méglichkeiten eines Gerateausfalls ausreichend Bremsschaltkreisen in Stanz- und Pressanwendungen,
berlicksichtigen. Sicherheitsausriistungen oder anderen Anwendungen in Kontakt kommen, die
. Maschinen und Anlagen diirffen nur von entsprechend nicht fur die in d|ese-m Katalog alaufgef"uhrten tgchmschen l?aten geeignet sind.
geschultem Personal betrieben werden. 3. Anwendungen, be! denen die Mogllphkglt von Schadep an E’ersonen,
. . « - Sachwerten oder Tieren besteht und die eine besondere Sicherheitsanalyse
Das hier angegebene Produkt kann bei unsachgemaBer Handhabung geféhrlich verlangen.
sein. Montage-, Inbetriebnahme- und Reparaturarbeiten an Maschinen und . . o .
Anlagen, einschlieBlich der Produkte von SMC, dirfen nur von entsprechend 4. Vgrwendung in Vernegelungssystgmen, die ein doppeltes Vernggelungssystlem
geschultem und erfahrenem Personal vorgenommen werden. mit m?chamsche( Scthzfunknon zum Schutz vor Ausféllen und eine
regelmaBige Funktionsprifung erfordern.
3. Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen oder der Ausbau
einzelner Komponenten diirfen erst dann vorgenommen werden,
wenn die Sicherheit gewahrleistet ist.
1. Inspektions- und Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen dirfen erst
dann ausgeflihrt werden, wenn alle MaBnahmen Uberpriift wurden, die ein
Herunterfallen oder unvorhergesehene Bewegungen des angetriebenen
Objekts verhindern.
2. Soll das Produkt entfernt werden, Uberpriifen Sie zunachst die Einhaltung der
oben genannten Sicherheitshinweise. Unterbrechen Sie dann die
Druckluftversorgung aller betreffenden Komponenten. Lesen Sie die
produktspezifischen Sicherheitshinweise aller relevanten Produkte sorgféltig.
3. Vor dem erneuten Start der Maschine bzw. Anlage sind MaBnahmen zu
treffen, um unvorhergesehene Bewegungen des Produktes oder
Fehlfunktionen zu verhindern.
r e ~
—/J ®
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2nd printing PV printing PV 10 Printed in Spain
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