Elektrischer Antrieb C € UK
Nenarceaed Schlittenausfiihru ng N

Einzelheiten dazu finden Sie ab Seite 128.

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Vierreihige Kugelumlauffuhrung sorgt
fur hohe Steifigkeit und hohe Prazision

Nutzlast™' **

e 61 %

Schlittenabweichung™

Reduziert um
bis zu

Mit integriertem batterielosen Absolut-Encoder
* Ermdglicht den Neustart aus der letzten Stopp-Position nach der Wieder-
herstellung der Spannungsversorgung

* Reduzierter Wartungsaufwand
Es entfllt ein regelméBiger Austausch und die Bevorratung der Batterien

@u Ein maximaler Hub von bis zu 1200 mm wird

unterstitzt (Baugrofe 40). Positionierwiederholgenauigkeit: 0,01 mm™
Hublangen sind in 50-mm-Schritten verfiigbar.

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

GroBe: 16, 25, 32, 40 GroBe: 25, 32, 40

— 5. 96

Serie LEKFS 2 SNC

CAT.EUS100-144B-DE



Hoher Steifigkeit und Prazision Schlittenausfiihrung Serie LEKFS

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder —

Mit einer zweireihigen Kugelumlauffuhrung
auf jeder Seite fir hohe Steifigkeit und

hohe Prazision (ohne Spiel)

M Verbessertes Belastungsmoment

Verbessertes zuldssiges dynamisches Moment

4-reihige
Kugelumlauffiihrung - giapjkygel- Nutzlast [kg]
Rotationsachse GréBe Ber‘iti?:r?gs- (Uberhang: 300 mm)
Fiihrung mit hoher Steifigkeit LEKFS LEFS

Schienenfiihrung 16 3,5 (16 % erhdht) 3,0
(Kugel- _
Kontaktflache) 25 Kippmoment 7,5 (10 % erhoht) 6,8

32 (Mep) 18 (35 % erhoht) 13,3

LEKFS =

40 37 (61 % erhoht) 23

70
Stahlkugel- 60 m
Rotationsachse 61 %

5 erhoht
Schienenfiihrung % 40
(Kugel- a
Kontaktflache) S 30 lﬂﬁu
z
20 1
10 @:
i
o : 300
0 100 200 300 400 500 600
Uberhang [mm] (

B Schlittenabweichung um die Halfte verringert

Lastposition [mm]

Last [N] Schlittenabweichung

‘ ( : >Verschiebung
Abweichung Schlittenposition [mm] Lastposition|  Last
GréBe

B . . [mm] [N]
Fiihrung mit hoher Steifigkeit LEKFS Jill B = 53

16 0,015 (50 % reduziert) 0,031 20 100
25 0,022 (50 % reduziert) 0,044 25 200
32 0,036 (50 % reduziert) 0,072 30 450
40 0,027 (50 % reduziert) 0,053 37 500

H Kein Schlittenspiel

\ 300 mm Schlittenspiel

Abweichung durch Schlittenspiel [mm]

] GroBe
][ Fiihrung mit hoher Steifigkeit LEKFS LEFS
e 16 0,107
Verstellung der
300-mm-Position 25 0,079
32 0,068
« Die Abbildung zeigt das Verdrangungsvolumen bei Nulllast. 40 0,052
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Hoher Steifigkeit und Prazision Schlittenausfiihrung Serie LEKFS

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder —

Signalgeber sind montierbar

Ermdglicht die Positionsabfrage des Schlittens Gber den gesamten Hubweg

LEKFS32/40 I =

Signalgeber

Signalgeber-Montagewinkel

A

Signalgeberbefestigungsnut

LEKFS16/25 g
g

Zur Uberpriifung von Grenz- und Zwischensignalen ~ Elektronischer Signalgeber mit 2-farbiger Anzeige

Verwendbar fiir D-M9LI, D-M9LIE und D-MOOW
(2-farbige Anzeige)

+ Die Signalgeber miissen separat bestellt werden. Fur erreicht wird.

Details

Die Einbaulage kann prézise und ohne
Fehler eingestellt werden.

Eine @ Anzeige leuchtet, ¢

sobald der Betriebsbereich

ON
o Betriebsbereich OFF

‘rot: griin ! rot:

Optimaler Betriebsbereich

-

Gleiche Abmessungen wie Serie LEF / Vollstandige
Montagekompatibilitat ist gewahrleistet - aserommencise o

Die Abmessungen in H6he Werkstiick-
und Breite sind gleich. Montageabstand:

Schlittenbreite Gleiche
Abmessungen

Hohe (D

Hoéhe (D

Gehéausebreite

Die Positionierstiftbohrungen an

der Gehauseunterseite _a

wurden
standardisiert

Positionierbohrung

Magnet zur Befestigung
des Staubschutzbandes

Die verbesserte Haftfahigkeit steigert die
Staubschutzleistung und reduziert die
Wellenbildung des Staubschutzbandes.




Hoher Steifigkeit und Prazision Schlittenausfiihrung Serie LEKFS

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder ) ((AC-Servomotor

nwendungsbeispiele

Palettieren Positionierung N

Varianten

Spindel- Max. Nutzlast [kg] | Max. Beschleuni- Max.

Modell steigung
[mm]

gung/Verzdgerung | Geschwindigkeit

Horizontal [mmi/s?] (mms]

Schrittmotor 24 VDC, 16 10 50, 100, 150, 200, 250, 300, 14 2 700
batterieloser Absolut-Encoder 5 350, 400, 450 ,500 15 4 360
20 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350 12 9.5 | 1100
25 12 400, 450 ,500, 600, 700, 800 25 7.5 | 750
6 30 15 400
24 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400 20 4 8000 | 1200
32 16 450, 500, 600, 700, 800, 900, 1000 45 10 | 800
8 50 20 400
30 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500 25 2 | 1200
40 20 600, 700, 800, 900, 1000, 1100, 1200 55 2 | 850
10 65 23 300
20 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350 10 4 | 1500
25 12 400, 450 ,500, 600, 700, 800 20 8 | %00
6 20 15 450
24 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400 % 5 |_1500
32 16 450, 500, 600, 700, 800, 900, 1000 40 10 20000 | 1000
8 45 20 500
%0 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500 80 ! | 1500
40 20 600, 700, 800, 900, 1000, 1100, 1200 50 15 1000
10 60 30 500

SvVC
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Hoher Steifigkeit und Prazision Schlittenausfiihrung Serie LEKFS

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder —

Variationen der Serie  Motorlose Ausfiihrung

Kann mit kundenspezifischem Motor
und Motor-Controller verwendet werden!
Kompatible Motoren von 18 Herstellern

Spindelantrieb

serie LEKFS
Mitsubishi Electric Corporation | YASKAWA Electric Corporation | SANYO DENKI CO., LTD.
OMRON Corporation Panasonic Corporation FANUC CORPORATION GroBe | Hub
NIDEC SANKYO CORPORATION | KEYENCE CORPORATION | FUJI ELECTRIC CO., LTD. 25 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350,
400, 450, 500, 600, 700, 800
MinebeaMitsumi Inc. Shinano Kenshi Co., Ltd. ORIENTAL MOTOR Co, Ltd.
- 32 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400,
FASTECH Co., Ltd. Rockwell Automation, Beckhoff' 450, 500, 600, 700, 800, 900, 1000
Inc. (Allen-Bradley) Automation GmbH
40 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500,
Siemens AG Delta Electronics, Inc. ANCA Motion 600, 700, 800, 900, 1000, 1100, 1200

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder
Controller

P Schrittdaten-Eingabe
serie JXC51/61
» EtherCAT/EtherNet/IP™/PROFINET/DeviceNet®/10-Link/

CC-Link-Ausfiihrung mit direkter Eingabe
serie JXCEL1/91/P1/D1/LLYM1

* Mit Ausnahme
von JXCLF

iy

—

Mit STO Sicherheits-Teilfunktion

Motor-Controller

Absolut-Encoder
® Impulseingang-Ausfiihrung / Positionierausfiihrung
serie LECSB-T
® Ausfiihrung mit CC-Link-Direkteingang
serie LECSC-T
® SSCNET#/H-Ausfiihrung
serie LECSS-T
© MECHATROLINK-Ausfuihrung
serie LECY[]

-
B

O

UK + Nur die Serien LECSA
Cc US und LECSCI-T sind
C n konform.

LISTED

Inkremental-Encoder
® Impulseingang-Ausfihrung/Positionierausfiihrung serie LECSA
[~
\

i
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Schrittmotor-Controller Serie JXC

ACT

Controller-Einstellungssoftware ACT-Controller 2

Benutzerfreundliche Einstellungssoftware ACT-Controller 2 (fiir PC)

Verschiedene Funktionen im normalen Modus erhaltlich (im vergleich zu ACT-Controller)

® Parameter- und Schrittdaten-Einstellung

# Kunden, die einen PC mit anderen
B . Spezifikationen als Windows 10/64 Bit and
j Windows 11 betreiben, sollten den

ERE vorhandenen ACT-Controller verwenden.
o it
1
o 1oms
o o
s
=
0| mm
o .
o @)=
e iovers | veed | Fosilon Accel Decel | PushingF  TriggerlV PushingSp  MovingF | Areal Area2 WPosn | o ,
o
: >
reoty Mode: Normsl
[ef=]= =3 [E=H
01-051 Alarm Data
No. Code Alaf Total 9
= otal Gount 7
1 01-051 The step data is ts ‘ The step data is
2
: Condition [Fo P Cumulative Hiaewe Daln ~
un ooerating time
4 w L arm will be 27 0:00:00 192 Encoder error
5 en al interval and the holding
— time 8 0:00:00 192 Encoder error
= 2 00000 192 Encoder error
8 30 10007 193 Polarity not found
5 31 10000 192 Encoder error
Countermeasure ||
1| > ‘B : 300:00 192 Encoder error
3 200:00 153 AbEnc ID ALM
34 20328 144: Over speed v
* Access to Log Data
requires: No Alarms are
active and Servo OFF
* Supported contraller: JXO
ser { -
How to deactivat * Only alarms in alarm grou... \ Get Log Data )

Wenn ein Alarm ausgelést wird, kbnnen die Alarmdetails und
GegenmaBnahmen angezeigt werden.

Wenn ein Alarm ausgel6st wird, kann

die kumulierte Start-up Zeit des
Controllers angezeigt werden.

® Aufzeichnung von Signalverlaufen

Display =41
Wave monitor £

Stop updaling the screen while monioring

]
Forcal%]
our
sUsY
e

Setup the sampling time Samplingtme: 60 3! ms

Position, Geschwindigkeit, Kraft und Ein- / Ausgangssignale kénnen wahrend des Betriebs aufgezeichnet werden.
# Bei Verwendung der Testbetriebsfunktion des ACT Controllers 2 ist die Aufzeichnung von Signalverldufen nicht mdglich.
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Schrittmotor-Controller serie JXC

Schrittdaten-Eingabe serie JXC51/61 s 79

® Schreib-Tool JXC-BC ® Anpassbare Plug-in-Funktionen

L Setup
Connect controllers
. Basic settings Plugins available
press (0K but Comms settings Data writing tool for JXC-BC 12.00(v1.10) Move Up ltem
Plugins Data Log Viewer 1.0.0.0
o Parameter 12,00 (V1.20) Morvs Duves o
a0 ) Step Data 1.2.0.0 (v1.00)
Teaching 1.0.00
Select write contents and confirm actuator and controller Wave Monitor 1200
01 - JXCM1*-LEY328-30 Data writing tool for JXC-BC
<: Wite actuator name: JXCM1*-LEFS16A-100 ISR e AN pesiateds
Write contents: Parameter
StepData P—
Die angezeigten Plug-in-Funktionen sowie die Reihenfolge der
- Anzeige sind anpassbar. Kunden kénnen die von ihnen benétigten
Funktionen hinzufigen.
Im normalen Modus stehen verschiedene andere Testbetriebsmethoden
Mit dem Schreib-Tool kénnen die Parameter und Schrittdaten (Programmbetrieb, Jog-Betrieb, Schrittmass einstellen, usw.), die
des angeschlossenen Antriebs in einen unbeschriebenen Uberwachung des Signalstatus, ein One-Touch-Schalter zwischen
Controller der Serie JXC geschrieben werden. Japanisch und Englisch und andere Funktionen zur Verfiigung.

Fur den sofortigen Einsatz wahlen Sie den ,,Easy-Mode“ fur den Betrieb.

Die Einstellung der Schrittdaten, verschiedene
Testvorgange und die Statusbestatigung
kénnen auf einem einzigen Bildschirm vorge-

|
|
No. 0O Posiion 000 mm Speed 0  mm/s Foce 0 % - ‘
|

nommen werden.

Jog Move Distance | 100 3 mm Move

Move Speed 10 mm/s

GetPositon ) Reset ) Show Alarm )
C /
Step Data List Item setting

No Speed Posiion  Accel | Decel |PushingF TiggerlV >ushingSp MovingF | Areal  Atea2  InPosn -
dperations MeM  mms T mm mms2  mms2 % mm mm mm (S

0
1(Posn) Absolfe 100 10000 3000 3000 0 100 000 200 050
2(Posn) Absolte 100 000 3000 3000 0 100 000 200 050

3

4

5

6

7

8

9

Download der Einstellungssoftware

3

Operation Manuals w
5 o n der -Website

Dokumente/Download

mﬂ Enter product name, series, model. ‘

Betriebsanleitungen

A 4

Elektrische Antriebe

Replacement
Download
Procedure ..

VW XV Z Pleaseselectaseries.

]

Controller setting software, JXC-MAT

(For 3-axis Step Motor Gontrolier) Gontroller Setting | Engish Parametriersoftware
Installation Manual Software (Einstellungssoftware)
Gontroller setting software, r— |
(For 3-axis Step Motor Controller) : | English .
gt e Mo Einstellungssoftware ACT- Einstollungssoftware ACT.
| Gontroler Setting Software I o Veeir i Controller 2
(For d-axis Step Motor Controller) [ . Controller 2
Gontroller Setting Software JXC-W1 ;E .
(For 4-axis Step Motor Controller) Install Manual [P
Gontroller setting software, |
(JXOOI101.JXCCIHII,LECAB LECPA) ACT Controller 2 T
#This is a setting software with newer features than || Controller setting | English
the previous ACTController. Software S
Note: Operating environmant: Windows 10 (64-bit).
ACT Controller I

SMC 6
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Schrittmotor-Controller Serie JXC

Schrittdaten-Eingabe serie JXC51/61 7

Teaching-Box
ONormal Mode

® Verschiedene Schrittdaten Meni Achse 1
kénnen in der Teaching-Box

gespeichert und an den Parameter Schritt Achse 1 |
Controller Gibertragen werden. Test Schritt-Nr. o A| TestDRV__Achse 1
e Kontinuierlicher Testbetrieb 2 | Schritt-Nr. 1 .
mit bis zu 5 Schrittdaten. Halfptmenu Maske Bewegungsat MOD ¥| poen 123.45 mm gjls;;g;(s[anz]eme Achse 1
. - Stopp A
Teaching-Box-Maske Sttt SVRE[@]
g .................................. sl el seliinri Test-Maske SETON[ ] v
® Die einzelnen Funktionen

(Schrittdaten, Test, Uberwachung
usw.) kénnen aus dem
Hauptmen( gewéhlt werden.

Uberwachungsmaske

OEasy-Mode

® Die einfache Maske ohne
Scrollfunktion ermdglicht eine

Beispiel fiir die Einstellung der Schrittdaten Beispiel fiir die Uberpriifung des Betriebsstatus

. . 12 Bildschirm 12 Bildschirm
einfache Einstellung und T=8 | TAF =%
Bedienung. =% = ogh J :
® Wahlen Sie ein Symbol im ersten — o 1 o e
Bildschirm, um eine AR I qjog I S% S!h . 28 BiIdAs:]:hirm AUﬁRMJ ngD J S%%N 22 Bildschirm
. = . r chse 1 b Anzei Achse 1
Funktlorlll ! SchiittNr.,~~~ 0 TN m—csf
auszuwahlen.- - Posn 1', 123,45 mm \‘. Posn 12,34 mm
(] Ste”en Sle d|e Geschwind\gkeit‘\1 00 mm/s /‘ Geschwindigkelt 10 mm/s
Sg hrlttqfatensgm Uile Nach der Eingabe der Werte kénnen \_5/ Der Betriebsstatus kann
g_ EfeltiE =i diese durch Driicken von ,SET* {ibernommen werden. uberprift werden.
iese in einer
weiteren Maske.
Teaching-Box-Maske Schritt Achse 1 Schritt Achse 1
» Die Dateneinstellung kann erfolgen, indem die | SChritt-Nr. 0 | SchrittNr. 1 |
Position und die Geschwindigkeit eingegeben |: Posn 50,00 mm | |||||||||||’ iPosn ~ 80,00mm
werden. (Andere Bedingungen sind voreingestelt) || Geschwindigkeit 200 mm/s | Geschwindigkeit 100 mm/s ;

Antrieb und Controller werden zusammen geliefert. (Komponenten kénnen auch separat bestellt werden.)

Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller und Antrieb korrekt ist.
<Priifen Sie vor der Verwendung folgende Punkte>

(D Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem Typenschild des Antriebs. Diese Nummer sollte mit der des Controllers tibereinstimmen.
(@ Uberpriifen Sie, ob die I/0 Konfiguration tibereinstimmt (NPN oder PNP).

Antrieb Controller

N

| B [LEKF825EA-400 ‘
‘\

)

ZSMCinean  [MS]

~N

O
2




Schrittmotor-Controller Serie JXC

‘ Ausfithrung mit Schrittdateneingabe

Element

JXC5H/6H

« Eingabe Uber Controller-Einstellungssoftware (PC)

Schrittdaten und Parametereinstellung| | Eingabe tiber Teaching-Box

» Numerische Werteingabe (ber die Controller-
Einstellsoftware (PC) oder die Teaching-Box

+ Eingabe eines numerischen Wertes

+ Direktes Teaching

+ JOG-Teaching

Positionseinstellung der Schrittdaten

64 Punkte
Eingabe [IN*] Eingang = [DRIVE] Eingang

Anzahl der Schrittdaten
Fahrbefehl (I/O-Signal)
Abschlusssignal

INP-Ausgang

Einstellparameter

TB: Teaching-Box PC: Controller-Software

NORMAL-
Mode

Ausfiihrung mit

Element Inhalt Schrittdateneingabe
TB | PC | TB/PC JXC5H/6H
Bewegungsart MOD | Auswahl ,absolute Position“ und ,relative Position“ A [ ) [ ] Eingestellt auf ABS/INC
Geschwindigkeit Verfahrgeschwindigkeit [ ] [ ) (] Einstellung in Einheiten von 1 mm/s
. [Position]: Zielposition Einstellung in Einheiten
Position
[Schieben]: Schub-Startposition*! ¢ o d von 0,01 mm
Beschleunigung/Verzdgerung | Beschleunigung/Verzogerung wahrend der Bewegung | @ [ ] o Einstellung in Einheiten von 1 mm/s?
:chrittlfaten- Schubkraft Krafteinsatz wihrend des Schubbetriebs*’ [ I ) [ ) Einstellung in Einheiten von 1 %
instellung
(Auszug) Trigger LV Schwellenwert der Zielkraft wihrend des Vorschubbetriebs*! A [ ([ J Einstellung in Einheiten von 1 %
Schubgeschwindigkeit Geschwindigkeit wiahrend des Schubbetriebs™! AN o [ ] Einstellung in Einheiten von 1 mm/s
Stellkraft Kraft wiahrend des Positionierbetriebs A [ ) o Auf 100 % eingestellt
Bereichsausgang Bedingungen fiir Einschaltung des Bereichsausgangssignals A [ ] [ ] Einstellung in Einheiten von 0,01 mm
. [Position]: Abstand zur Zielposition Einstellung auf 0,5 mm oder
oS iten [Schieben]: Umfang der Bewegung beim Schieben 4 L4 1 mehr (Einheiten: 0,01 mm)
Hub (+) + seitliche Positionsbegrenzung X X [ ] Einstellung in Einheiten von 0,01 mm
Hub (-) - seitliche Positionsbegrenzung X X [ ] Einstellung in Einheiten von 0,01 mm
Parameter-
einstellung Richtung Ausgangsposition | Richtung der Riickkehr zur Ausgangsposition kann eingestellt werden. X X [ ] Kompatibel
A
(Auszug) Geschwindigkeit Ausgangsposition | Geschwindigkeit bei der Riickkehr zur Ausgangsposition X X [ ] Einstellung in Einheiten von 1 mm/s
AusgangspositionBeschl. | Beschleunigung bei der Riickkehr zur Ausgangsposition X X [ ] Einstellung in Einheiten von 1 mm/s?
Der Dauerbetrieb mit der eingestellten
JOG e o (] Geschwindigkeit kann getestet werden,
wahrend der Schalter gedriickt wird.
Der Betrieb kann mit dem eingestellten
BEWEGEN X [ ] o Abstand und der Geschwindigkeit von der
Test aktuellen Position aus getestet werden.
Zuriick zu AUSGANGSPOSITION o o (] Kompatibel
. o )
Testlauf Verwendung der angegebenen Schrittdaten [ ] [ ) e Kompatibel
Erzwungene Ausgabe | ON/OFF der Ausgangsklemme kann getestet werden. X X [ ] Kompatibel
- Die aktuelle Position, die Geschwindigkeit, die Kraft und .
I (217 die angegebenen Schrittdaten kdnnen iiberwacht werden. o L4 1 Kompatibel
Anzeige
- Der aktuelle ON/OFF-Status der Ein-/ .
R Ausgangsklemme kann Gberwacht werden. X X 1 Kompatibel
ALM Status Der aktuell generierte Alarm kann bestatigt werden. [ ] [ ] o Kompatibel
ALARM-Protokollaufzeichnung | In der Vergangenheit generierte Alarme kdnnen bestétigt werden. X X o Kompatibel
Datei Speichern/Laden Sct}nttdatgn und Para_r_neter kénnen gespeichert, . N Py Kompatibel
weitergeleitet und geléscht werden.
Sonstiges Sprache Kann auf Japanisch oder Englisch umgestellt werden = @ o o Kompatibel

A: Kann eingestellt werden ab TB Ver. 2.:+ (Die Versionsinformationen werden auf dem Startbildschirm angezeigt.)
%1 Siehe den Katalog und die Betriebsanleitung fir jedes Antrieb, das Schubvorgénge ausfiihren kann.
Die Tabelle ,Technische Daten” fiir Modelle, die Schubvorgénge ausfiihren kénnen, enthélt ein Element fiir die Schubkraft.

% S\VC



Schrittmotor-Controller Serie JXC

Feldbussystem
EtherCAT/EtherNet/IP™/PROFINET/DeviceNet®/

IO-Link/CC-Link-Ausfihrung mit direkter Eingabe
Schrittmotor-Controller/serie JXCL] s ss

Controller-Einstellungssoft-

ware ACT-Controller 2

EtherCAT" Ether\'et/IP Devicei'et @ IO—Link CCorink
Mit Mit Mit Mit
| | STO-Si- STO-Si- STO-Si- E | STO-Si- E |
cherheits- cherheits- cherheits- cherheits- I
Teilfunktion Teilfunktion | Teilfunktion Teilfunktion
- & R - &’ L% >
JXCE1 JXCEF JXC91 JXC9OF JXCP1 JXCPF JXCD1 JXCL1 JXCLF JXCM1
©2wei verschiedene Arten von Fahrbefehlen ©Daisy Chain Verdrahtungsschema
Eingabe der Schritt-Nummer: Betrieb durch Verwen- Es stehen zwei Kommunikationsanschlusse zur Verfligung.
dung der voreingestellten Schrittdaten im Controller. * Bei der Ausflihrung DeviceNet™ und Ausfihrung CC-Link kann die
Numerische Dateneingabe: Der Antrieb arbeitet mit durchschleifende Verdrahtung mit einem Abzweigstecker hergestellt werden.
Werten wie Position und Geschwindigkeit von einer * Bei [O-Link Punkt-zu-Punkt
Uibergeordneten Steuerung. SPs . ~
©OLesen von Statusdaten =III 1
Statusdaten, wie z. B. die aktuelle Geschwindigkeit und
Position sowie Alarmcodes, kdnnen Uber eine SPS s
gelesen werden.
Anwendu n Kann tber 10-Link in )
g . ) . einem bestehenden
Sowohl pneumatische als auch elektrische Antriebe Netzwerk betrieben
Kommunikationsprotokolle kénnen mit dem gleichen Protokoll betrieben werden werden
m— Druckluftzylinder |0-Link-Kommunikation
EtherCAT. . oL
nit
Ethen\et/IP

®

T

Devicei'et
@ IO-Link
CCeLink

ACT

Controller-Einstellungssoftware ACT-Controller 2

Benutzerfreundliche Einstellungssoftware ACT-Controller 2 (fiir PC)

Verschiedene Funktionen im normalen Modus erhaltlich (im vergleich zum bestehenden ACT-Controlier)

® Parameter- und Schrittdaten-Einstellung @ Schreib-Tool JXC-BC
® Alarmliste ® Anpassbare Plug-in-Funktionen
® Aufzeichnung von Signalverlaufen

= Kunden, die einen PC mit anderen Spezifikationen als Windows 10/64 Bit and Windows 11 betreiben, sollten den vorhandenen ACT-Controller verwenden.

9 SMC
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Schrittmotor-Controller Serie JXC

Controller mit STO- Sicherheits-Teilfunktion serie JXCLIF

Sicherheitsfunktion/STO, SS1-t (EN 61800-5-2)

Wenn das STO-Signal von der Sicherheitseinrichtung eingegeben wird, wechselt der Controller im Anschluss
an den SS1-t-Betrieb in den STO-Betrieb und die Spannungsversorgung des Motors wird ausgeschaltet.

— SS1-t-Betrieb: Safe Stop 1 — Nach dem Abbremsen erfolgt ein
digkelt m Wechsel in den STO-Betrieb.
STO-Betrieb: Safe Torque Off (Sicher abgeschaltetes Mo-
v ment) — Die Spannungsversorgung des Motors
wird ausgeschaltet.

Stopp Kategorie 1

{Geschwin-
(digkeit

(Steuerung)

Geschwindigkeit Zeit

Spannungsversorgung Motor |

Beispiel fiir den Anschluss externer Geréte

Controller mit STO- Sicherheits-Teilfunktion
JXCOF-O SPS

STO1/STO2-Eingang

Sicherheitseinrichtungen

Sicherheits-SPS

Bedienelement

Ermadglicht die sicherheitstechnische Auslegung von Geraten und Anlagen (geméB ISO/IEC-Normen)

EN 61508 SIL 3*1 SIL (Sicherheits-Integritatslevel)

EN 62061 SIL CL 3*! Ein Sicherheits-Integritatslevel geméaB der Definition der internationalen Norm IEC 61508/62061
EN ISO 13849-1 Cat. 3PLe Es gibt 4 Sicherheitsstufen, wobei die niedrigste SIL 1 und die héchste SIL 4 ist.

EN 61800-5-2 STO, SS1-t PL (Performance Level)

Eine Skala, die verwendet wird, um die Eignung von sicherheitsbezogenen Teilen zur Ausfihrung einer
Sicherheitsfunktion gema8 der internationalen Norm ISO 13849 zu bestimmen
Es gibt 5 Stufen der Sicherheitsfunktion, wobei die niedrigste Stufe PL bis und die héchste Stufe PL e ist.

Functional @7
Safety G

+1 Der oben genannte Sicherheits-Integritatslevel ist der Hochstwert. Das erreichbare Level
variiert je nach Konfiguration und Prifverfahren der Komponente. Beachten Sie das
»Sicherheitshandbuch JXC#-OMY0009* firr weitere Informationen.
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Schrittmotor-Controller Serie JXC

System-Aufbau

@Elektrischer Antrieb/ Vom Kunden bereitzustellen
Schlittenausfiihrung
. = ——
P SPS
Y
Spannungsversorgung
fiir I/0-Signal 24 VDC

------------- @ 1/0-Kabel

Bestell-Nr.
LEC-CN5-0J

@ Antriebskabel* s.93
Robotikkabel
LE-CE-OI

*1 Kann als Option hinzugeflgt
werden. Siehe Seite
,Bestellschliissel“ des Antriebs.

Vom Kunden bereitzustellen

Spannungs-
versorgung fiir

Schrittdaten-Eingabe

Kommunikationskabel @----------
Controller 24 VDC JXC51/61
@ Spannungs- (3 m)
versorgungsstecker
(Zubehor)

@ Teaching-Box @ Kommunikationskabel fiir Controller-Einstellung @ Adapterkabel*?
(Mit 3-m-Kabel) Kommunikationskabel ~ : JXC-W2A-C 5. 85 ¥ P5062-5 S.85
LEC-T-300GL) A2 USB-Kabel : LEC-W2-U : (0,3 m)

Das Adapterkabel kann zum
Anschluss dieses Controllers an
die optionale Teaching-Box
[LEC-T1] verwendet werden, die
mit der Serie LEC angeboten wird.

<Controller-Ssoftware/USB-Treiber>

- Controller-Software

- USB-Treiber (fir JXC-W2A-C)

* Herunterladen von der SMC-Website:
https://www.smc.eu

PR

@ USB-Kabel v
EQ}T rl:)l Ausfihrung B} @ Adapterkabel

*2 Ein Adapterkabel wird auch fur die Verbindung des Controllers der Serie JXCCI1 und dem Kommunikationskabel der Serie LECC] (LEC-W2A-C) benétigt.
(Ein Adapterkabel wird fiir das JXC-W2A-C nicht benétigt)

B SVC
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Schrittmotor-Controller Serie JXC

System-Aufbau

(EtherCAT®/EtherNet/IP ™/PROFINET/DeviceNet ™/I0-Link/CC-Link)

Elektrischer Antrieb Serie LEKFS Serie LESYH
--@ Antriebskabel S. 93 o Serie LEF Serie LES/LESH
: > Serie LEL serie LEPY/LEPS
Serie LEM serie LER

serie LEY/LEYG Serie LEH

Vom Kunden Vom Kunden Vom Kunden Vom Kunden Vom Kunden
bereitzustellen bereitzustellen bereitzustellen bereitzustellen bereitzustellen
SPS SPS SPS SPS 10-Link-Unit
¢ E Vom Kunden E Vom Kunden m Vom Kunden E Vom Kunden E Vom Kunden
bereitzustellen bereitzustellen bereitzustellen bereitzustellen bereitzustellen
Sicherheits- Sicherheits- Sicherheits- Sicherheits-
einrichtung einrichtung einrichtung einrichtung
it STO-Sicherhets it STO-Sicherheits it STO-Sicherheits it STO-Sicherhe
Teiffunktion Teilfunktion Teilfunktion Teifunktion
EtherCAT™ | EtherCAT~ Etheri‘et/IP | Etheri'et/IP i Devicei et @ 10-Link @10-Link
3
H.H
ZuENC _E=S8 R | (B
. & Feldbus
— : | it
— 2l I il il o] Zu Feldbus
Bl B B
/ : H - -
:C: = 309-1 — :C: H JXCD1 JXCM1 JXCL1 : o
Zu PWR JXCEF JXC9F JXCPF H JXCLF
@ Spannungs S - S R
versorgungsstecker A
(Zubehér) freemnnenneeen e - @) Signalsteckverbinder @ Signalsteckverbinder
STO JXC-CSTO STO JXC-CSTO
Vom Kunden (Zubehor) (Zubehér)
bereitzustellen e e e n e
Spannungs- : Se—— ‘
versorgung fiir ! : :
Controller 24 VDC @ Kommunikationsstecker @ Kommunikationsstecker @ Kommunikationsstecker
fiir fiir fiir
DeviceNet® CC-Link 10-Link
SRR JXC-CD-S ST LEC-CMJ-S Steckverbindung beldseiig JIIV ) (o3 of B
1B EAEEE] JXC-CD-T 1B AR LEC-CMJ-T (Zubehor)
Kommunikationskabel@-----
(3 m)
Optionen
@ Teaching-Box @ Kommunikationskabel fiir Controller-Einstellung @ Adapterkabel*’
(Mit 3-m-Kabel) Kommunikationskabel ~ : JXC-W2A-C P5062-5 Sl
LEC-T1-300G0 USB-Kabel : LEC-W2-U (0,3 m)
<Controller-Ssoftware/USB-Treiber> Das Adapterkabel kann zum
e . Controller-Software Alnschlluss dieses Cpntrollers an
| - USB-Treiber (fiir JXC-W2A-C) die optionale Teaching-Box ‘
\j + Herunterladen von der SMC-Website: [LEC-T1] verwendet werden, die
= — https://www.smc.eu mit der Serie LEC angeboten wird.
les ¥
< -
= Zb =
a== : ; =t
0 iy " i
g $ USE-Kabel ® Adapterkabel

T — (A-mini, Ausfiihrung B)
L PC (0,8m)

#1 Ein Adapterkabel wird auch fiir die Verbindung des Controllers der Serie JXCL1 und dem Kommunikationskabel der Serie LECL (LEC-W2A-C) benétigt.
(Ein Adapterkabel wird fiir das JXC-W2A-C nicht benétigt)
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Motor-Controller fiir AC-Servomotoren Serie LECSA/LECS[-T/LECYL]

Liste der Serie LECSA/LECSI-T-LECY[

kompatibler

Steuerungsmethode Betriebsart/Funktion Optional
Motor
+4f Mt STO- Sicher-
1 Serielle Synchrong *2 | (Schubanwendung heits Tel .
100 W || 200 W | |pogitonieren| | Puls | | ion | Bevegungen belrieh fnkion Installationssoftware
= q
T Yig 7 glshz'l:t
‘Eg HW‘“; i e LEC-MRC2
o S
28 = 0 0 O O
1451 LECSA g@) W
= Ausfiihrung flr Impulseingang/ ‘&
Positionier-Ausflihrung)
Bis zu
255 Schritte 4 LEC-MRC2

© 0 0 O o O

LECSB-T

(Ausfuhrung far Impulseingang/
Positionier-Ausfihrung)

CC-Link

Bis zul CC-Link
255 Schritte Ver. 1,10 LEC-MRC2

© 0 O o

LECSC-T

(CC-Link-Ausflhrung)
S -
3
§ SSCNET I ) wd LEC-MRC2
N LECSS-T o O © 0 0 O o
— (SSCNET I -Ausfiihrung)
70 Kompatibel mit dem Servosystem-
g Controller-Netzwerk von Mitsubishi Electric

J.J MECHATROLINK- MECHATRO

LINK-IT

%3 SigmaWin+™

o O o O o

LECYM
J.f MECHATROLINK- I

MECHATRO
LINK-IT

o O o O o

SigmaWin+™

LECYU

*1 Bei der Positionierausflihrung miissen die Einstellungen geandert werden, damit sie mit den max. Anzahl der Schrittpunkte betrieben werden kénnen.
Die Installationssoftware (MR Configurator2™) LEC-MRC2 ist erforderlich.

*2 Nur moglich, wenn eine Ubergeordnete Steuerung von Mitsubishi Electric verwendet wird.

*3 Nur in Verbindung mit einer Gbergeordneten Steuerung maglich.

x4 FUr dieses Betriebsart ist die Serie LECSB2-T in der Positionierausfiihrung zu verwenden. Die Parameter fiir den Schubbetrieb werden in der Schrittta-
belle festgelegt.
Um die Parameter fir den Schubbetrieb festzulegen, muss eine zusatzliche Datei (Erweiterungsdatei flir den Schubbetrieb) separat heruntergeladen
werden. Diese Datei kann mit der Installationssoftware (LEC-MRC2) verwendet werden. Die Datei kann unter folgender URL heruntergeladen werden:
https://www.smc.eu/
Bei Verwendung der Serie LECSS2-T, verwenden sie bitte eine Ubergeordnete Steuerung wie z. B. dem Simple-Motion-Modul der Mitsubishi Electric
Corporation. Dieses Modul verflgt Gber die entsprechende Betriebsart.

=+ Bei der Verwendung von Ubergeordneten Steuerungen, welche nicht von den aufgefiihrten Herstellern stammen, kontaktieren Sie bitte ihren Lieferanten
oder den Hersteller der Komponenten um die nétigen Parameter einzustellen und Programmierungen durchzuflhren.
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Motor-Controller fiir AC-Servomotoren Serie LECSA/LECS[I-T/LECYL]

Einstellung des Reglerverhaltens per Auto-Tuning

Auto-Tuning-Funktion

- Steuert die Differenz zwischen
dem Sollwert und dem Istwert.

= A Einschwingzeit s 4 Einschwingzeit
X 1 X
= T 2
© 1 ©
= 1 £
= i s
3 1R 4k
@ 1 o)
Zeit Zeit

Funktion zur Schwingungsunterdriickung

+ Unterdrlckt Niederfrequenz-
Schwingungen der Maschine
automatisch (bis 100 Hz).

Anzeige zur Einstellung der Funktionen

CNP1

One-Touch-Einstelltaste wro
One-Touch-Servoeinstellung O

W/

Anzeige

Anzeige der Parame-
ter und Alarme
Einstellungen

Drucktaster zur Einstel-
lung der Parameter,
Bildschirmanzeige usw.

Anzeige

Zeigt den Kommunikationsstatus mit
dem Motor-Controller, dem Alarm
und der Punktetabellen-Nr. an.

Einstellungen

. TR .
Einstellung der Baudra- " [aaaaa LA
te, Stationsnummer und 5 —
der Anzahl der belegten
Stationen. LECSC-T

Einstellungen

Schalter fir die Stationsadresse,
Kommunikationsgeschwindigkeit,
Zahl der Ubertragungsbytes usw.

Anzeige

Anzeige des Status des Motor-
Controllers und des Alarms.

(Mit gedffneter Frontabdeckung)

O

Anzeige

Zeigt die Parameter und
den Alarm an.

Einstellungen

Drucktaster zur Einstel-
lung der Parameter,
Bildschirmanzeige usw.

(Mit gedffneter Frontabdeckung)
LECSB-T

Anzeige

Zeigt den Kommunikations-
status mit dem Motor-Con-
troller und dem Alarm an.

Einstellungen

oV
Schalter zum Einstellen der Achsen, . 5
zur Steuerung der Achsendeaktivie- - )

rung, zum Umschalten in den
Testbetrieb usw.

Einstellungen

adresse, Zahl der Uber-
tragungsbytes usw.

Anzeige

J_‘
YV

Anzeige des Status des Motor-
Controllers und des Alarms.
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Motor-Controller fiir AC-Servomotoren Serie LECSA/LECS[-T/LECYL]

System-Aufbau D

Kompatibel mit Inkremental-Encoder Serie LECSA Vom Kunden bereitzustellen ©Option

(Ausfiihrung fiir Impulseingang/Positionierausfiihrung) S_pannungsversorgung

e P e ] . pannungsversor- IESIZH le"{ ?/tgtg.rspannung Installationssoftware [FERZA
omlKundenlbereitzastelien gungestecker i Motor-Controllr (MR Configurator™)

Spannungsversorgung kreis(zubehor) @svC - LEC-MR-SETUP2210]
Einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz) i LEcsA2-s1
200 bis 230 VAC (50/60 Hz) ::g ";‘_"’;“ i
jEEm ::g %
©Option _m [ o @ Spannungsversor-
externer Bremswiderstand | m m = o= = 8 5 gungsstecker
LEC-MR-RB-L] 3 (Zubehdr)

‘ Motorkabel [ S. 111] USB-Kabel BEEH
Standardkabel Robotikkabel LEC-MR-J3USB
LE-CSM-S[IJ LE-CSM-RCIC]

Motorbremsenkabel [EXEEI
Standardkabel Robotikkabel
LE-CSB-S[CI] LE-CSB-RCIC]
Spannungsversorgung fiir Elektrischer I/O-Steckverbinder
Motorbremse Antrieb LE-CSNA
e y EXE
- .i/// o Vom Kunden bereitzustellen
\ =
SPS (Positioniereinheit)
Spannungsversorgung

‘ Encoderkabel s 111 | fiir VO-Signal
Standardkabel Robotikkabel 24 VDC
LE-CSE-S[J LE-CSE-RD]

Kompatibel mit Absolut-Encoder Serie LE CSB-T © Option

(Ausfiihrung fiir Impulseingang/Positionierausfiihrung)

Vom Kunden bereitzustellen

ungsstecker fiir
auptschaltkreis
(Zubehor)

Spannungsversorgung

Einphasig 200 bis 240 VAC (50/60 Hz)
Dreiphasig 200 bis 240 VAC (50/60 Hz)

Motor-Controller
Spannungsversor-g ;

o
=

USB-Kabel EEEI
Bestell-Nr.: LEC-MR-J3USB

Installationssoftware RN

(MR Configurator2™)
Bestell-Nr.: LEC-MRC2]

=l & -
OOpton  IKEE =Ei B, < Analog-
externer Bremswiderstand [* ™ = = = === -l SEl ausgang
Bestell-Nr.: LEC-MR-RB-] . S ™ ~®RS42-
i aEim P3 Schnittstelle
‘ Motorkabel [ s. 111] : _____ -
Standardkabel Robotikkabel o
LE-CSM-SC0 LE-CSM-ROO) L -) 5] © Option
s. 111 @ Spannungsver- 1 STO-Kabel (3 m) EEH
Qf otorbremsenkabel sorgungsstecker 21 Bestell-Nr.: LEC-MR-DO5UDL3M
andardkabel Robotikkabel fﬁrgegelelektronik -
LE-CSB-SOO LE-CSB-RCO (Zubehdr) S M
\")
_ cle = a © Option  [EEEN
Spannungsversorqung fiir| | Elektrischer } hiuss B I/O-Steckverbinder
Motorbremse Antrieb e Bestell-Nr.: LE-CSNB
24\DC -, oder
- /O-Kabel EXEEA
& Bestell-Nr.; LEC-CSNB-1 Vom Kunden
- bereitzustellen
SPS (Positioniereinheit)
@Encoderkabel 5. 111 | Spannungsversorgung
Standardkabel Robotikkabel -~ fir /O-Signal
LE-CSE-SC) | LE-CSE-RL] Batterie (Zubshor) EXEE — 24 VDC
+Modell LECSC2-T kann nicht mit dem Modell verwendet werden LEC-MR-SETUP221C1.
15
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Motor-Controller fiir AC-Servomotoren Serie LECSA/LECS[I-T/LECYL]

System-Aufbau D
Kompatibel mit Absolut-Encoder Serie LECSC-T
(CC-Link Direkteingangstyp)
. ‘ © Option
Vom Kunden bereitzustellen Spannungsversor— ©USB-Kabel EXIE 2
ungsstecker fiir Bestell-Nr.: LEC-MR-J3USB
Spannungsversorgung auptschaltkreis
Einphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz) (@ubendn) NI Installationssoftware [ESEZA
Dreiphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz) 3 L (MR Configurator2™)
:H:: E L2 Bestell-Nr.: LEC-MRC2(]
© Option S. 113 | PN
externer Bremswiderstand [m = = == - -y SEi N- ¢
EF E <@ RS422-
Bestell-Nr.: LEC-MR-RB-J : e Schnittstelle
‘Motorkabel S. 111] : :
Standardkabel Robotikkabel Emmm _’ c "
LE-CSM-SO0 | LE-CSM-RCO ﬁ b o 1
Link-Steckverbinder*
Motorbremsenkabel IEXEE Spannungsversor- IENETEN (Zubehé)
Standardkabel Robotikkabel gungsstecker i u (et
LE-CSB-SOJ | LE-CSB-RJ el v =]
. uus
Vom Kunden bereitzustellen | ‘ Lep
CHARGE, !NF .
Spannungsversorgung | | Elektrischer o ?8 pstltzr::kverbin der
fir Motorbremse Antrieb . Motoranschluss Bestell-Nr.: LE-CSNB
24\DC (Zubehor) oder ”
I/0-Kabel EXEEN
Bestell-Nr.: LEC-CSNB-1 Vom Kunden
= bereitzustellen
Batterie (Zubehor) m—T SPS (CC-Link Unit)
Bestell-Nr.: (LEC-MR-J3BAT) Spannungsversorgung
fiir /O-Signal
5 Encoderkabel [ S. 111 | 24 vDe
Standardkabel Robotikkabel
LE-CSE-SLIO LE-CSE-ROIC) | . piogel LECSG2-TCI kann richt mitdem Model verwendet verden LEC-VR-SETUP221C

+1 Produkt-Nr.: K05A50230600 (Hersteller: Mitsubishi Electric System & Service Co., Ltd.)

Kompatibel mit Absolut-Encoder Serie LECSS-

£7 SSCNETII/H

SERVO SYSTEM CONTROLLER NETWORK

Vom Kunden bereitzustellen

Dreiphasig 200 bis 240

Spannungsversorgung
Einphasig 200 bis 240 VAC (50/60 Hz)

VAG (50/60 Hz)

© Option

externer Bremswiderstand
Bestell-Nr.: LEC-MR-RB-C]

OMotorkabel S. 111]
Standardkabel Robotikkabel
LE-CSM-S0C1| LE-CSM-ROOI
Motorbremsenkabel [EXEEEN
Standardkabel Robotikkabel
LE-CSB-S1 | LE-CSB-RDJ

Spannungsversorgung fiir
Motorbremse

Vom Kunden bereitzustellen

)
Spannungsversor- FXEIE
gungsstecker fiir

Regelelektronik
(2ubehér)

Motoranschluss
(Zubehdr)

Spannungsversor-

¢ ﬂungsstecker filr
auptschaltkreis
(Zubehdr)

‘«
24VD0 Bestel-Nr. LE-cssi_, f
: i
L CN1B o . k
:
Encoderkabel _IEXIIN Batterie (Zubehor)
Standardkabel | Robotikkabel Vi U el
Elektrischer LE-CSE-SLIJ | LE-CSE-RCIJ (S.115 |
Antrieb SPS (Posmon|ere|nhelt/ServocontroIIer)
Spannungsversorgung
F —— fiir /0-Signal
- 24VDC

« Modell LECSC2-T] kann nicht mit dem Modell verwendet werden LEC-MR-SETUP2210].

USB-Kabel EXEH
Bestell-Nr.: LEC-MR-J3USB

© Option

Installationssoftware  [EREY
(MR Configurator2™)

Bestel-Nr.. LEC-MRC20) |=-i=]

CN3

© Option

®1/0-Steckverbinder EXEEEN
Bestell-Nr.: LE-CSNB
oder

I/0-Kabel EXEA

Bestell-Nr.: LEC-CSNB-1

STO-Kabel (3 m)EXEE
Bestell-Nr.: LEC-MR-D05UDL3M

Cable 6ptico

ZS\VC
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Motor-Controller fiir AC-Servomotoren Serie LECSA/LECS[1-T/LECY!]

System-Aufbau

_

© Option
MECHATROLINK - IT -Kabel

Kompatibel mit Absolut-Encoder Serie LECYM

MECHATROLINK - IT-Ausfiihrung S. 124]

Motor-Controller

GSNC

| Bestell-Nr.: LEC-CYM-[]

@ Spannungsversor-

Vom Kunden bereitzustellen

Spannungsversorgung
Einphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)
Dreiphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)

ﬁungssieckerftjr
auptschaltkreis
(Zubehor) S. 119 P

CN6A/B

Weiterer

Motorcontroller Vom Kunden

bereitzustellen

Vom Kunden bereitzustellen L SPS (Positioniereinheit/Servocontroller)
externer = OO0
Bremswiderstand mEmmEE s | OO0 Spannungsversorgung
B on fiir /0-Signal
* Wenn ein externer Bremswiderstand erforderlich ist, muss g e 24\DC
dieser kundenseitig beigestellt werden. ] L= o0 »
Néhere Angaben zur Auswahl des passenden Bremswider- so | @O
stands finden Sie im jeweiligen Antriebskatalog. | | 2 OO
u B3 .
‘Motorkabel S. 122] - QE ©Ejien
Standardkabel Robotikkabel °
LE-CYM-SJAD | LE-CYM-ROAC Lo [UO USB-Kabel EXES
—@ Motorbremsenkabel [EXEA od EesEl Lot
Standardkabel Robotikkabel o0 # Installationssoftware m
LE-CYB-SOAC | LE-CYB-ROAJ w | OO _ (SigmaWin-+™)
. l /O-Steckverbinder | pjess imen Sie von unserer Websee herunertaden.
Vom Kunden bereitzustellen [ £jakirischer Motoranschluss Bestell-Nr.: LE-CYNA
Spannungsversorgung | | Antrieb i) oder [S. 123 |
filr Motorbremsg I/0-Kabel
L ogvoe Bestell-Nr.: LEC-CSNA-1

m * Bestellen Sie das USB-Kabel
S:En:og: Lk?belR Eotikkabel Kabel fiir Anbindung EXEEEN  (Artikelbezeichnung: LEC-JZ-CVUSB)
andardkabe ohotlkkabe einer Sicherheitsfunktion(3 m) zur Verwendung dieser Software separat.
LE-CYE-SCA | LE-CYE-RUA Bestell-Nr.: LEC-JZ-CVSAF

MECHATROLINK -IT -Ausfiihrung

Kompatibel mit Absolut-Encoder Serie LECYU

Motor-Controller

"GSNC_

Dreiphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)

CHARGE
°

200V

© Option
IVIECHATROLINK -1 -Kabel EXEZI

Bestell-Nr.: LEC-CYU-[

Vom Kunden bereitzustellen Spannungsversor- .
ﬁungsstecker fur Weiterer VomiKuntden
Spannungsversorgung auptschaltkreis Motorcontroller bereitzustell
Einphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz) Zubehor . 119 ereitzustellen

SPS (Positioniereinheit/Servocontroller)

Vom Kunden bereitzustellen g Spannungsversorgung
externer - w |00 fiir U0-Signal
Bremswiderstand | s | OO0 24VDC
* Wenn ein externer Bremswiderstand erforderlich ist, muss i ve | OO
dieser kundenseitig beigestellt werden. : |z OO -
Nahere Angaben zur Auswahl des passenden Bremswider- 1 [e0 | @O
stands finden Sie im jeweiligen Antriebskatalog. : = |O0 © Option
B3 @ ]
©Motorkabel . 122} e
Standardkabel Robotikkabel e o USB-Kabel EXES
—® Motorbremsenkabel  [EXEA oo Installationssoftware [BEEA
Standardkabel Robotikkabel OD|mp v /o erbindey | (SiamaWin+™)
LE-CYB-SUAL | LE-CYB-RUAL » |00 Bes-tell?l\fr ,Vfé_égNir Diese kénnen Sie von unserer Webseie herunteraden.
Vom Kunden bereitzustellen | E|ektrischer ; Motoranschluss oder s. 123 |
Spannungsversorgung | | Antrieb (Zubehdr) I/0-Kabel
fit Motorbremse Bestell-Nr.: LEC-CSNA-1
L{ 24\DC
* Bestellen Sie das USB-Kabel
Encoderkabel m Kabel fir Anbindun (An|kelbeze|chnqu: LEC-JZ-CVUSB)
- g zur Verwendung dieser Software separat.
Silielilele ] ol einer Sicherheitsfunktion(3 m)
LE-CYE-SUA | LE-CYE-RUA Bestell-Nr.: LEC-JZ-CVSAF
17
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Elektrischer Antrieb
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Elektrischer Antrieb
el acel Schlittenausfithrung

Schlittenausfuhrung Serie LEKFS

r

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

-

Controller
Motor-Controller fiir AC-Servomotoren
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Serie LEKFS
Typenauswahl

I PR IaEet e Schlittenausfiihrung

Auswahlverfahren
Uberpriifen Sie die Uberpriifen Sie die Uberpriifen Sie das
Nutzlast-Geschwindigkeit. Zykluszeit. zulassige Moment.
Auswahlbeispiel
Betriebshedingungen ( . i N )
o Werkstuckgewicht: 5 [kg] e Werkstlickmontage: % ffst‘eiglunlg 6: LEKFS25EB |
®Geschwindigkeit: 300 [mm/s] w
—25 )
*Beschleunigung/Verzogerung: 3000 [mm/s?] g 2 —Steigung 12: LEKFS25EA-
= 20
Hub: 200 [mm] ] i = ;
. . ) H | <15 Ky
eEinbaulage: Horizontal ansteigend I ] N v 5
L ) S0 Steigung 20: | _|
< ) EKFS25EH _|
m Uberpriifen Sie das Verhaltnis Nutzlast-Geschwindigkeit. <Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm> (eite 22, 23) T
Wahlen Sie das Modell entsprechend dem Werkstlickgewicht und Geschwindigkeit 00 200 400 600 800 1000 1200
unter Berucksichtigung des Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramms. Geschwindigkeit: v [mm/s]
Auswahlbeispiel: Das LEKFS25EB-200 kann vorlbergehend als mégliches Modell <Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramms
anhand des Diagramms auf der rechten Seite gewéahlt werden. (LEKFS25/Schrittmotor)
Uberpriifen Sie die Zykluszeit. 7
Berechnen Sie die Zykluszeit mit Berechnungsbeispiel: g e L
der folgenden Berechnungsmethode. T1 bis T4 kénnen wie folgt ermittelt werden. ? at a2
Zykluszeit: A W/A \
T wird aus folgender Gleichung berechnet. T1 =V/a1 =300/3000 = 0,1 [s], 2 Zeit
- - _ £ [s]
T-T1+T2+T3+T4 [s]| T3 = V/a2 = 300/3000 = 0,1 [s] E N
[$]
#T1: Beschleunigungszeit und T3: 1o L=05 v (T1+T9) é T T2 T3 |14
Die Verzdgerungszeit kann anhand der v L : Hub [mm] -~ (Betriebszustand)
folgenden Gleichung ermittelt werden. _ _200-05-300- (0,1+0,1) v Geschwindigket [mm/s] - (Betriebszustand)
T1 =v/al [s] ‘ | T3 =v/a2[s] | = 057s] 800 at: Beschleunigung [mm/s?] - (Betriebszustand)
=0.0718 a2: Verzogerung [mm/s?] - (Betriebszustand)
©T2: Die Zeit der konstanten Geschwindigkeit kann T4 = 0,2 [s] , )
anhand der folgenden Gleichung ermittelt werden. T1: Beschleunigungszeit[s]
L-05-v-(T1+T3) Die Zykluszeit kann wie folgt berechnet werden. éen b: zu(;n Err.:elchen der eingestellten
T2 = ’ [S] _ eschwinaigxel
\ T=T1+T2+T3+T4 T2: Zeit der konstanten Geschwindigkeit [s]
o ) o L =01+057+01+02 Zeit, wahrend der der Antrieb mit konstanter
©T4: Die Einschwingzeit ist abhéngig von =0,97 [s] Geschwindigkeit betrieben wird
Bedingungen wie Motortyp, Last und T3: Verzogerungszeit [s]
der Pos.ltlon.lerung. Berechnen Sie Zeit vom Beginn des Betriebs mit konstanter
dah?r d',e E!nstellzelt unter Geschwindigkeit bis zum Stopp
Beriicksichtigung des folgenden Wertes. T4: Ausregelzsit[s]
T4=0,2[s] Zeit bis zum Abschluss der Positionierung

Uberpriifen Sie das zuldssige Moment. ~ <Zuldssiges statisches Moment> (eite 26) 1000
<Zulassiges dynamisches Moment> (Seite 24, 25) = \ >\
\
Stellen Sie sicher, dass das auf den Antrieb wirkende Moment innerhalb des zuléssigen E 800 '\ 1000 mm/s?
Bereichs sowohl fir die statischen als auch fiir die dynamischen Bedingungen liegt. i 600
Mep > \\
£ 400 N
m I3 Ak
S 3000 mm/s?
L3 200
ﬂ gl :
(I ] 0 5 101520 25 30 35
Nutzlast [kg]

Basierend auf dem obigen Berechnungsergebnis sollte das Modell LEKFS25EB-200 gewéhlt werden.

# Wenn der Schrittmotor und die Servomotoren nicht lhren Anforderungen entsprechen, sollten Sie auch die AC-Servospezifikation beriicksichtigen.
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Typenauswahl Serie L E K F S
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

+ Die folgenden Diagramme zeigen

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung) o Worta bet einor Bowegungs.
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder, axiale Motormontage kraft von 100 %

LEKFS16/Kugelumlaufspindel

Horizontal Vertikal
° ] °
14 5: LEKFS16EB
12 — . Steigung 5: LEKFS16EB
B 10 Steigung 10: LEKFS16EA] ;i’
z 3 =
T T~ 2 Steigung 10: LEKFS16EA
N Se g
El >~ 2 4
2 = h Sy
0 -
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
LEKFS25/Kugelumlaufspindel
Horizontal Vertikal
T T 1 I 20 T T T T 1
30 [_—Spindelsteigung 6: LEKFS25EB I A N A A
5 [ \ Spindelsteigung 6: LEKFS25EB
_ N Spindelsteigung 12: LEKFS25EA =
2 20 34 g
S s N i 10
8 5 X Spindelsteigung 12: LEKFS25EA —|
L s Spindelsteigung 20: LEKFS25EH 2 N I S
N . “- n B
= pindelsteigung 20: LEKFS25EH 5 - Spindeltegung 20; LEKFS25EH
S -
0 AN 0 —==
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
LEKFS32/Kugelumlaufspindel
Horizontal Vertikal
‘ 30
50 Spindelsteigung 8: LEKFS32EB
_ 40 B oo Spindelsteigung 8: LEKFS32EB
g - Y Spindelsteigung 16: LEKFS32EA §
z ~ =
§ So 8 Spindelsteigung 16: LEKFS32EA
§ 2 _—N Spindelsteigung 24: LEKFS32EH | 5 10 < N S S S
I . i ,
2 . %‘ SO ~Spl‘ndelste|gun92 : LEKFS32EH
~ -~
o N 0 |
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
LEKFS40/Kugelumlaufspindel
Horizontal Vertikal
Cem
60 Spindelsteigung 10: LEKFS40EB 30
o gung Spindelsteigung 10: LEKFS40EB
5 0 S
= =
z 40 N Spindelsteigung 20: LEKFS40EA z
g = ——— g
= 20 N Spindelsteigung 30: LEKFS40EH | £ Spindelsteigung 20: LEKFS40EA
z - z Spindelsteigung 30: LEKFS40EH
10 So
0 oS -
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
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Serie LEKFS

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiuhrung)

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder, paralleler Motor

# Die folgenden Diagramme zeigen
die Werte bei einer Bewegungs-
kraft von 100 %

LEKFS16(L/R)/Kugelumlaufspindel

Horizontal Vertikal
° ] °
14 igung 5: LEKFS16(L/R)EB
g 12 | : ——— ] g Steigung 5: LEKFS16(L/R)EB
= 10 Steigung 10: LEKFS16(L/R)EA > 4
R M~ z
N SSo N Steigung 10: LEKFS16(L/R)EA
zZ 6 T~ = /
~ 2
4 e ~ .L' ~
2 > =] = S~
0 0 =
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
LEKFS25(L/R)/Kugelumlaufspindel
Horizontal Vertikal
% T T 1 20
Steigung 6: LEKFS25(L/R)EB
o Steigung 6: LEKFS25(L/R)EB
z 20 Steigung 12: LEKFS25(L/R)EA =
5 % 10
& 15 8 Steigung 12: LEKFS25(L/R)EA
N N
2 10 : ¥ =
pz4 . pz4
- Steiguna 20 LEKFS25(L/RIEH 5 Steigung 20: LEKFS25(L/R)EH
5 3
0 “ 0 /‘--- == —
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
LEKFS32(L/R)/Kugelumlaufspindel
Horizontal Vertikal
30
50 L T T T ]
Steigung 8: LEKFS32(L/R)EB
_ 40 _ Steigung 8: LEKFS32(L/R)EB
2 D 20 |
= 30 >+ | Steigung 16: LEKFS32(L/R)EA 2 ] |
s ~ i i i s Stelgu‘ng 1‘6: LE‘KFS‘32(L/‘R)EA
N 20 > ———— N
5 LM tei 24: LEKFS32(L/R)EH 5 10 ~ T T
= ‘\.AS £1aung S32( 1 2 Sy | steigung 24: LEKFS32(LR)EH
10 A ~ ~.\
L‘ |
0 - 0
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
LEKFS40(L/R)/Kugelumlaufspindel
Horizontal Vertikal
70
60 30
5 Stei un% 10: LEKFS40(L/R)EB Steigung 10: LEKFS40(L/R)EB
s =)
X, [ [ [ | [ X,
z 40 Ny Steigung 20: LEKFS40(L/R)EA z 20
% 30 I N I %
3 v S g - y
5 ; Steigung 30: LEKFS40(L/R)EH] ¥ Steigung 20: LEKFS40(L/R)EA
Z \ Z I P
10 v Steigung 30: LEKFS40(L/R)EH
~
0 N 0
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
23
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Zulassiges dynamisches Moment

Typenauswahl Serie LEKF S

« Diese Diagramme zeigen den zulassigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des
Werkstlicks einen Uberhang in eine Richtung aufweist Beachten Sie bei der Auswahl des

Uberhangs die ,Berechnung des Fiihrungslastfaktors® oder verwenden Sie zur Bestatigung
die Software zur Typenauswahl des elektrischen Antriebs, https://www.smc.eu

Beschleunigung/Verzégerung ———1000 mm/s?2 — — —3000 mm/s?
[N .
2 Richtung des Lastiiberhangs Modell
S | m : Nutzlast [kg]
S Me: Zuldssiges dynamisches Moment [N-m]
i.IEJ L : Uberhang zum Schwerpunkt der Nutzlast [mm] LEKFS16 LEKFS25 LEKFS32 LEKFS40
1000 1000 1000 \ 1000 \
800 800 800 800
L1 E 600 E 600 E 600 E 600
3 E \ 3 3
( X |5 400 \ = 400 \ T 40— = 400 X
200 \\ 200 ~d 200 AN 200 =
T~ s
0 0 0 0
02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
@ Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
g 1000 \ 1000 ‘ 1000 \ 1000
)
s 800 800 800 800
£ _ _ | =
c L2 £ 600 € 600 € 600 £ 600
g £ £ £ £
é )Mer N 400 N 400 N 400 N § 400 N
= m 200 -¥g 200 S 200 N 200
-E \\_—__ ~L_| T T~
o 0 0 0 0
E 02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
:O: Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
M 1000 .\ 1000 X 1000 \ 1000 ¥
m 800 \ 800 . 800 \\ 800 \
L3 T T h T \ T I
€ 600 N € 600 N € 600 N £ 600
£ N £ \ £ N E
N
@ 400 SNlE 400 \\\ @ 400 @ 400
« Beschleunigung/Verzdgerung 2 2 5 5
LEKF32 und LEKF40: Berechnen 00 00 00 00
Sie den Uberhang fiur die Nutz- 0 0 0 0
last bei 1000 mm/s2 basierend 0246 8101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
auf der Modellauswahlsoftware.. Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
1000 1000 1000 \ 1000 \
800 800 800 800
L4 'E 600 'E 600 E 600 E 600
E £ \ £ E \
= jﬂEﬂl” [ S, 400 \ S, 400 \ I 400 —PA S, 400 N
= : 200 |-\ 200 - 200 AN 200
[~ T~ =
0 0 0 0
02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
1000 1000 1000 1000
Mey ‘\ ‘\ \
N 800 800 \ 800 \ 800 \
ﬂ?m \ \ \
ol L I g 600 g 600 A g 600 \ g 600 N
N
2 T )y |S Wl N |2 : :
& P, - 400 LT |9 400 A 9 400 N | g 400
=|. Beschleunigung/Verzégerung 200 St 200 T~ 200 200
LEKF32 und LEKF40: Berechnen
Sie den Uberhang fir die Nutz- 0 0 0 0
last bei 1000 mm/s2 basierend 02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
auf der Modellauswahlsoftware.. Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
1000 \ 1000 ‘ 1000 ‘ 1000
800 800 \ 800 \ 800
L6 'E 600 'E 600 E 600 E 600
£ £ £ \ £
g 400 9 400 9 400 \ 9 400 \
200 200 200 EN 200
N
0 0 0 0
02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]

O
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Serie LEKFS

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

= Diese Diagramme zeigen den zulassigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des
Werkstiicks einen Uberhang in eine Richtung aufweist Beachten Sie bei der Auswahl des
. . . Uberhangs die ,Berechnung des Fuihrungslastfaktors” oder verwenden Sie zur Bestétigung
ZUIaSS|ges dynamISCheS Moment die Software zur Typenauswahl des elektrischen Antriebs, https://www.smc.eu
-

Beschleunigung/Verzégerung ——1000 mm/s2 ~ — — —3000 mm/s?
(0] . =
2| Richtung des Lastiiberhangs Modell
S | m : Nutzlast [kg]
S Me: Zuldssiges dynamisches Moment [N-m]
i.IEJ L : Uberhang zum Schwerpunkt der Nutzlast [mm] LEKFS16 LEKFS25 LEKFS32 LEKFS40
) 1000 \\ 1000 \ 1000 ‘\ 1000 ]
- 800 800 800 \\ 800 \
= E 600 \ E 600 E 600 A E 600 3
£ N E \ E N\ E N
Y | S 400 N N 400 A\ N~ 400 N 400
] \ ] \ ] S ]
;{ m 200 200 A~ 200 200
A 3 )Mey 0 0 0 0
= 0 1 2 3 4 0o 5 10 15 0 5 10 15 20 0 5 10 15 20
X Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
% ~— 1000 1000 1000 1000
> \ \ \ )
— 800 \ 800 .\ 800 \\ 800 \
= = = \ = N
€ 600 £ 600 € 600 € 600
E N E \ E N\ E N
Z | = 400 AN @ 400 \ @ 400 X @ 400
4 N 4 \ 4 N |-
200 200 A~ 200 200
0 0 0 0
0 1 2 3 4 0 5 10 15 0 5 10 15 20 0 5 10 15 20
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
Berechnung des Belastungsgrads der Fiihrung
1. Bestimmen Sie die Betriebsbedingungen. ~ seseeceeea= Einbaulage -----------
Modell: LEKFS Beschleunigung [mm/s?]: a . z
GroBe: 25/32/40 Nutzlast [kg]: m 1. Horizontal 3.Wand Y

Einbaurichtung: Horizontal/Decke/Wand/Vertikal Nutzlast-Mitte [mm]: Xc/Yc/Ze

. Wéhlen Sie das Ziel-Diagramm unter Beriicksichtigung des Modells, der GréBe und Einbaulage aus. X

]

v ;
; ;
H 1
= E
3. Ermitteln Sie anhand der Beschleunigung und der Nutzlast den Uberhang [mm]: Lx/Ly/Lz aus dem Diagramm. E y '
4. Berechnen Sie den Lastfaktor fir jede Richtung. ! '
ax = Xc/Lx, ay = Yc/Ly, az = Zc/Lz ' '
. . 1 2. Decken- f
5. Bestatigen Sie, dass der Gesamtwert von ax, ay, und az max. 1. ! montage H
ax+ay+azs<1 ! 4. Vertikal :
Wenn 1 Uberschritten wird, ziehen Sie bitte die Verringerung der Beschleunigung und ' '
Nutzlast in Betracht oder &ndern Sie die Nutzlast-Mitte und die Serie. ! v '
1 z :
: :
.
1. Betriebsbedingungen Smmmmmmmmsssssmsssssssossssssosee ‘
Modell: LEKFS40
GroBe: 40 3. Lx =400 mm, Ly = 250 mm, Lz = 1500 mm
Einbaurichtung: horizontal 4. Der Lastfaktor fir die einzelnen Richtungen wird wie folgt ermittelt.
Beschleunigung [mm/s2]: 3000 ax = 0/400 =0
Nutzlast [kg]: 20 ay = 50/250 = 0,2
Mittelpunkt der Nutzlast [mm]: X¢ = 0, Yc = 50, Zc¢ = 200 oz =200/1500 = 0,13
2. Wahlen Sie die Diagramme fiir die horizontale Lage des LEKFS40 auf Seite 24. 5. oXx+ay +az=0,33 <1
1000 1000 1000 |LzT~@®
| |
800 800 800 A
\
\
T 600 T 600 T 600
€ £ £
£ \ £ \ E
- \ o (3]
- 400 \ — 400 Ly} N = 400
\\ \
200 SR 200 ~ 200
7 o
+« Beschleunigung/Verzdgerung
0 0 0 LEKF32 und LEKF40: Berechnen
0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 Sie den Uberhang fiir die Nutz-
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] last bei 1000 mm/s? basierend
auf der Modellauswahlsoftware..
25
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Schlittengenauigkeit (Referenzwert)

Typenauswahl Serie LEKF S

B-Seite —

A-Seite

Lineare Verfahrgenauigkeit [mm] (alle 300 mm)
@ Modell (1) C-Seite zur A-Seite (1) D-Seite zur B-Seite
@ C-Seite LEKFS16 0,04 0,02
% | LEKFS25 0,04 0,02
D-Seite LEKFS32 0,04 0,02
LEKFS40 0,04 0,02
# Die Verfahrgenauigkeit berticksichtigt nicht die Genauigkeit der
Montageoberflache.
Schlittenabweichung (Referenzwert)
/ 0,05
L W
0,04 LEKFS32
T (L =30 mm)
S oo _~"LEKFS40
5 LEKFS25 7 = | (L=37mm)
g (L =25 mm) //
S 002 LEKFS16 Vd _—
(L =20 mm) / "
0,01 7 ~ /‘/
y =
0,00
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
Last W [N]

# Diese Abweichung wird gemessen, wenn eine 15-mm-Aluminiumplatte auf dem Schlitten
montiert und befestigt wird.

Zulassiges statisches Moment™'

Modell LEKFS16 LEKFS25 LEKFS32 LEKFS40
Kippen [N-m] 20 61 141 264
Gierbewegung [N-m] 20 70 141 264
Wanken [N-m] 35 115 290 473

kann, wenn er angehalten wird.
Wenn das Produkt StéBen oder wiederholten Lasten ausgesetzt wird, missen Sie bei der Verwen-
dung des Produkts angemessene SicherheitsmaBnahmen ergreifen.

O
2

+1 Das zulassige statische Moment ist der Wert des statischen Moments, das auf den Antrieb einwirken
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Kugelumlaufspindel/serie LEKFS

Typenauswahl

I e Schlittenausfiihrung @QEREENIWAIE® serie LECST]

Auswahlverfahren
Uberpriifen Sie die Uberpriifen Sie die Uberpriifen Sie das
Nutzlast-Geschwindigkeit. Zykluszeit. zulassige Moment.
Auswahlbeispiel
Betriebshedingungen [ . i N ]
e Werkstuckgewicht: 45 [kg] e Werkstlickmontage: KFS400B_
®Geschwindigkeit: 300 [mm/s] w _
o
®Beschleunigung/Verzogerung: 3000 [mm/s?] g ;
Hub: 200 [mm] " . N % Steigung 20: | |
. . _ H 1 = LEKFS40CA ||
eEinbaulage: Horizontal ansteigend ( ] E

m Uberpriifen Sie das Verhaltnis Nutzlast-Geschwindigkeit. <Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramms (Sete 28)
Waéhlen Sie das Modell entsprechend dem Werkstiickgewicht und Geschwindigkeit
unter Beruicksichtigung des Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramms.
Auswahlbeispiel: Das LEKFS40S4B-200 kann voriibergehend als mdgliches Modell

anhand des Diagramms auf der rechten Seite gewahlt werden.

Uberpriifen Sie die Zykluszeit.
Berechnen Sie die Zykluszeit mit
der folgenden Berechnungsmethode.
Zykluszeit:

T wird aus folgender Gleichung berechnet.

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

Berechnungsbeispiel:
T1 bis T4 kénnen wie folgt ermittelt werden.

T1 =V/a1 =300/3000 = 0,1 [s],
T3 = V/a2 = 300/3000 = 0,1 [s]

L-0,5-v-(T1+T3)

®T1: Beschleunigungszeit und T3: T2 =
Die Verzdgerungszeit kann anhand der v
folgenden Gleichung ermittelt werden. _ 200-0,5-300- (0,1 +0,1)
300
Ti=vialls] | [T3=va2][s] | _057(s]
©T2: Die Zeit der konstanten Geschwindigkeit kann T4 = 0,05 [s]

anhand der folgenden Gleichung ermittelt werden.

_L-05-v-(T1+T3)
v

Die Zykluszeit kann wie folgt berechnet werden.
[s] T=T1+T2+T3+T4

=0,1+0,57 +0,1 + 0,05

=0,82[s]

T2

®T4: Die Einschwingzeit ist abhéngig von
Bedingungen wie Motortyp, Last und
der Positionierung. Berechnen Sie
daher die Einstellzeit unter
Beriicksichtigung des folgenden Wertes.

Uberpriifen Sie das zulassige Moment. <Zuldssiges statisches Moment> (Seite 34)

<Zulassiges dynamisches Moment> (Seite 32, 33)

Stellen Sie sicher, dass das auf den Antrieb wirkende Moment innerhalb des zuldssigen
Bereichs sowohl fir die statischen als auch fiir die dynamischen Bedingungen liegt.

Mep

m
L3

Basierend auf dem obigen Berechnungsergebnis sollte das Modell LEKFS40S4B-200
gewdhlt werden.

27

SvVC

O

0
0 200 400 600 800 1000
Geschwindigkeit: V [mm/s]

<Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm>

(LEKFS40)
£ — L
£
> | at / a2
5|/ \
% \Zeit [s]
3
& T T2 T3 |T4

L : Hub [mm] - (Betriebszustand)

v : Geschwindigkeit [mm/s] - (Betriebszustand)
al: Beschleunigung [mm/s?] - (Betriebszustand)
a2: Verzogerung [mm/s?] - (Betriebszustand)

T1: Beschleunigungszeit [s]
Zeit bis zum Erreichen der eingestellten
Geschwindigkeit

T2: Zeit der konstanten Geschwindigkeit [s]
Zeit, wahrend der der Antrieb mit konstanter
Geschwindigkeit betrieben wird

T3: Verzbgerungszeit [s]
Zeit vom Beginn des Betriebs mit konstanter
Geschwindigkeit bis zum Stopp

T4: Ausregelzeit [s]
Zeit bis zum Abschluss der Positionierung

1000 — v
U \
— \
800 +
& \
Y L
9 600 ——ry -
=) v T
C \ .
E 400 \/ ~
) 3000 mm/s? / IN.
3 200 F0ms > .
10000 s/ < L
20000 mm/s?
0 10 20 30 40 50 60
Nutzlast [kg]




Typenauswahl Serie LEKF S

AC-Servomotor

« Die zuldssige Geschwindigkeit ist je nach Hub begrenzt.
Wahlen Sie sie anhand der nachstehenden Tabelle

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm/erforderliche Bedingungen filr den externen Bremswiderstand (Fuhrung) Zulissige Hubgeschwindigkeit* aus.

LEKFS25/Kugelumlaufspindel

Horizontal Vertikal
% i | ‘ | | | 2™ staigung 6| LEKFS351B
o5 | Steigung 6: LEKFS25B | gejgng 12: LEKFS250A —— elgung : LEATS | |
— \ \ _ 15 | |
2 20 AN < Steigung 20: LEKFS25[1H 2 Steigung 12: LEKFS25[]A
i " [ |
@ 15 @ 10 Steigung 20: LEKFS2500H —
— A Z \
2 10 2 7
5 | ° 5 ”
. | i v,
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
LEKFS32/Kugelumlaufspindel
Horizontal Vertikal
60 T \. T A T . T T 30 ‘ ‘ ‘
| Steigung 8 LEKFS32B | Steigung 16: LEKFS32LIA | . Steigung 8: LEKFS3218
— / Steigung 24: LEKFS32(H — \
2 40 2 20 —Steigung16 LEKF832DA
2 30 g 15 : S 2
c_!; 7/ c_g ) atelgung 24: LEKFS32(H
3 20 A 2 10
” ; 07 /
| LLA [V, 1
0 0
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
LEKFS40/Kugelumlaufspindel
Horizontal Vertikal
70 ‘ ‘ ‘ 40 \ \ B T K T T
60 Steigung 20: LEKFS40DA | 35 Steigung 10: '-FKF34°D‘B
3 50 A\ St‘eigung‘ 30:— = 0 Steigung 20: LEKFS40CA  ——|
I I
= 40 LEKFS40H | = 5 : T
g, % g 20 7 E—Stelgung 30: LEKFS40TH-
5 B 15
Z 20 Steigung 10: 2 0 7
LEKFS401B “’ -4
10 fa
0 ! 0 < -
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]

Erforderliche Bedingungen fiir den externen Bremswiderstand

# Der externe Bremswiderstand wird benétigt, wenn das Produkt im schraffiertem

Ausfiihrungen fiir den externen Bremswiderstand

Bereich der im Betriebsbedingung Modell
Diagramm gezeigten Bremswiderstand-Kennlinie verwendet wird. (Diese miissen A LEC-MR-RB-032
separat bestellt werden.) B LEC-MR-RB-12
Zulassige Hubgeschwindigkeit
[mm/s]
Model AC- Spindelsteigung Hub [mm
Servomotor | Symbol | [mm] _[Bis zu 100]Bis zu 200]Bis zu 300]Bis zu 400] Bis zu 500 [ Bis zu 600 [Bis zu 700 [Bis zu 800 [ Bis zu 900 Bis zu 1000Bis zu 1100Bis zu 1200
H 20 1500 1200 900 700 550 — — — —
A 12 900 720 540 420 330 - - - -
LEKFS25 100 W40 B 6 450 360 270 210 160 — - - —
(Motordrehzahl) (4500 rpm) (3650 rpm) | (2700 rpm) | (2100 rpm) | (1650 rpm) — — — —
H 24 1500 1200 930 750 610 510 - -
A 16 1000 800 620 500 410 340 - -
LEKFS32 200 W60 B 8 500 400 310 250 200 170 — —
(Motordrehzahl) (3750 rpm) (3000 rpm) | (2325 rpm) | (1875 rpm) | (1537 rpm) | (1275 rpm) - —
H 30 - 1500 1410 1140 930 780 500
A 20 — 1000 940 760 620 520 440 380
LEKFS40 400 W60 B 10 - 500 470 380 310 260 220 190
(Motordrehzahl) - (3000 rpm) (2820 rpm) | (2280 rpm) | (1860 rpm) | (1560 rpm) | (1320 rpm) | (1140 rpm)

% S\VC
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Serie LEKFS

Nutzlast-Beschleunigungs-/Verzogerungs-Diagramm (Fithrung)

LEKFS250H/Kugelumlaufspindel

LEKFS2500H/Kugelumlaufspindel

Horizontal Vertikal
20000 1 1 22500 : {
N T T o Einschaltdauer: 50 %
2 \ %N \ Einschaltdauer: 50 % 2 20000 < T T >
£ 17500 y i i £ \\ S Einschaltdauer: 75 %
5 N \ Einschaltdauer: 75 % o 17500 S
S 15000 S % % S \ S
& 19500 . X Einschaltdauer: 100 % S 15000 \ AN
= ~ S 12500 NS
S 10000 \\\’2‘\ = T8l
g \ .~ g 10000 S<g
S’ N~ S 2 . 2
g 7500 ~—". S 7500 Einschaltdauer: 100 %
2 —— 2
5 5000 S 5000
2 @
@ 2500 2500
0 0
0 2 4 6 8 10 0 1 2 3 4
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
LEKFS2500JA/Kugelumlaufspindel LEKFS25C1C1A/Kugelumlaufspindel
Horizontal Vertikal
20000 | l ; ; 20000 v élnscr:altdatler' 5(; %
o o~ . o
R \ Einschaltdauer: 50 % k4 S \
E 17500 ™ ] E 17500 *s B Einschaltdauer: 75 %
S N Einschaltdauer: 75 % 5 S \ i1 sAve
e N\ N ] i e N RS N
S 15000 TN ‘ | | ‘ S 15000 ~g
> \ Y )( Einschaltdauer: 100 % > N ‘x//\\
9 12500 N ~ TN 9 12500 ~ N<
5 NG Y 5 N ~J N
2 A 2 N o N
S 10000 N ~ S 10000 ~ SN
5 N T T 5 Y N
2 b =~ 2 N ~
2 7500 ~=c ~— 2 7500 ~
E \ ¥ O - E . \
% 5000 — % 5000 Einschaltdauer: 100 %
@ 2500 @ 2500
0 0
0 5 10 15 20 0 2 4 6 8
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]

LEKFS2501B/Kugelumlaufspindel

LEKFS25001B/Kugelumlaufspindel

Horizontal Vertikal
20000 é hl - 1 5& - 20000 . l — l S l/
o inschaltdauer: o o inschaltdauer: 50 %
€ 17500 \\ I T € 17500 \\ | |
£ \( Einschaltdauer: 75 % € \/ Einschaltdauer: 75 %
S 15000 ~ e : S 15000 ~ % %
s ~o ~ Einschaltdauer: 100 % s = Einschaltdauer: 100 %
S 12500 —Sv= ~_ S 12500 ~<C
N N~ / N N~
2 10000 ot 14 E e S < 10000 ~~ 4 ~—
|~ = \
> S - B > S~o \
g \_ S~ - - g s S
i) 7500 e~ k=) 7500 & hal - -
% % \\
2 5000 2 5000 ———
& 2500 & 2500
0 0
0 5 10 15 20 0 5 10 15
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
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Typenauswahl Serie LEKF S

Nutzlast-Beschleunigungs-/Verzégerungs-Diagramm (Fiihrung)

LEKFS3200JH/Kugelumlaufspindel

LEKFS3200JH/Kugelumlaufspindel

Horizontal Vertikal
22500 22500
2 50000 2 20000
€ \ . i £ TS
E \ \ Einschaltdauer: 50 % E \\ \\/\
= 17500 = 17500 L3
é 15000 \\ \ Einschaltdauer: 75 % _| é 15000 ElnTschaItdatTjer. 50 % / S
:g 12500 \\ N ‘ ‘ :@ 12500 Einschaltdauer: 75 %
g \\)\ Einschaltdauer: 100 % 2 O [
> > Einschaltdauer: 100 %
< 10000 NN Y < 10000
= N =
3 7500 S~ 3 7500
5 5000 I S 5 5000
“ 2500 “ 2500
0 0
0 5 10 15 20 25 30 0 1 2 3 4 5
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]

LEKFS32[0[]A/Kugelumlaufspindel

LEKFS3200JA/Kugelumlaufspindel

Horizontal Vertikal
20000 20000
1” ‘\ NQ \ “\\
E 17500 s Einschaltdauer: 50 % E 17500 N s S
£ 15000 A\ Einschaltd | . 75‘ o 2 15000 AN S
g \ Y\ inschatiaayer: /2 % g Einschaltdauer: 50 % &K“\ ~ N
€ 12500 se N I E— S 12500 | j I
5 NN\ Einschaltdauer: 100 % 5 Einschaltdauer: 75 % >\ ~d
S 10000 AN N % S 10000 | | S
S \\P/ L 5 .
2 7500 ~ 2 7500 Einschaltdauer: 100 %.
c ~ Sieo c
13) \ b~ o T — 13)
S 5000 e S 5000
g ] g
@ 2500 @ 2500
0 0
0 10 20 30 40 0 2 4 6 8 10
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
LEKFS3200JB/Kugelumlaufspindel LEKFS3200JB/Kugelumlaufspindel
Horizontal Vertikal
20000 B R — 20000 Fz E —
% \ Einschaltdauer: 50 % % N \ Einschaltdauer: 50 %
£ 17500 S £ 17500 < \ ——
= \< Einschaltdauer: 75 % = S \ Einschaltdauer: 75 %
© 15000 5 ™N % % | © 15000 RES i i i
5 19500 N S N,/ Einschaltdauer: 100 % 5 12500 L ‘\{&\ Einschaltdauer: 100 %
T \ ~{“~ f S~ s \\ ~~‘/2<
S 10000 N > S~ S 10000 -~ I\
2 ~ ~S~< ~ 2 ~C NN
g \\ Sl TS < \\“ N
32 7500 ~— 3 7500 ~ DNy
s I . s
2 5000 2 5000
< <
& &
& 2500 & 2500
0 0
0 10 20 30 40 0 5 10 15 20
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
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Serie LEKFS

Nutzlast-Beschleunigungs-/Verzégerungs-Diagramm (Fihrung)

LEKFS4000JH/Kugelumlaufspindel

LEKFS4000JH/Kugelumlaufspindel

Horizontal Vertikal

22500 ‘ ‘ 22500
% 20000 Einschaltdauer: 50 % % 20000
£ \‘\\ \/ | | : Einschaltdauer: 50 % /)'g‘r‘
% 17500 Einschaltdauer: 75 % —| % 17500 ' @
e N o TN
E’, 15000 .\/ XE‘nschaltdauer:wO % - g 15000 Elnsch‘altdaurr: 75 %
Pe) o)
5 12500 \:x 5 12500 Einschaltdauer: 100 %
> NOS. >
c 10000 S c 10000
> ~\\~ >
= ~a =
3 7500 \\._ 3 7500
5 5000 S 5000
@ @

2500 2500

0 0
0 5 10 15 20 25 30 0 1 2 3 4 5 6 7
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]

LEKFS400[]A/Kugelumlaufspindel

LEKFS4000JA/Kugelumlaufspindel

Horizontal Vertikal
22500 | 22500
2 20000 v E’nscr‘laltda‘luer:‘ 50 0/‘0 2 20000 <<
€ \ 1S > >\
% 17500 Ly Einschaltdauer: 75 % —j 5 17500 S
2 N i 2 Einschaltdauer: 50 % |— ~Na_>~ N
§ 15000 N § 15000 | | S
o s N Einschaltdauer: 100 % S ‘Einschaltdauer: 75 % > Sso
¥ 12500 NN N 12500 | | N
9] AN o . I U ~
2 NS N 2 Einschaltdauer: 100 %
2 10000 - . 2 10000
< o~
% \ ~~~~ \ %
S 7500 \‘Q — S 7500
<2 N~~~ %
5 5000 S 5000
@ @
2500 2500
0 0
0 10 20 30 40 50 0 5 10 15
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]

LEKFS400J1B/Kugelumlaufspindel

LEKFS400JJB/Kugelumlaufspindel

Horizontal Vertikal

22500 ‘ ‘ ‘ ‘ 22500 ‘
% 20000 I w\ Einschaltdauer: 50 % | % 20000 VT E‘inschaltdauer: 50 %
€ ~ € N \/

LN o ~
E 17500 S ‘\ Einschaltdauer: 75 % £ 17500 N . Einschaltdauer: 75 %
2 ~ L 2 N : -
5 15000 ~. 5 15000 SEN\
& N Y4 7\\ & \< N,
Q12500 ~ < ® 12500 So
5 NN 5 SR\
> Sa o > N
= 10000 —~— Ry = 10000 N
§7 2500 Einschaltdauer: 100 % \\ §7 2500 Einschaltdauer: 100 %
g % NG
2 5000 2 5000
& 2500 & 2500
0 0
0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]

31




Zulassiges dynamisches Moment

Typenauswahl Serie LEKF S

= Diese Diagramme zeigen den zulassigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des
Werksticks einen Uberhang in eine Richtung aufweist Beachten Sie bei der Auswahl des
Uberhangs die ,Berechnung des Flhrungslastfaktors® oder verwenden Sie zur Bestatigung
die Software zur Typenauswahl des elektrischen Antriebs, https://www.smc.eu

Beschleunigung/Verzégerung ——1000 mm/s2 — — —3000 mm/s2 =--=-=--- 5000 mm/s2 —-=-— 10000 mm/s2 = = = = 20000 mm/s?
o[ . -
| Richtung des Lastiiberhangs Modell
S | m : Nutzlast [kg]
S| me: Zuléssiges dynamisches Moment [N-m]
L% L : Uberhang zum Schwerpunkt der Nutzlast [mm] LEKFS25 LEKFS32 LEKFS40
1000 1000 1000 — \
vy
800 800 800 [—+3
L1 = = - e
€ 600 € 600 € 600 =
E E E P
AR
( 5 400 o 400 T 400 N
\\ \..~ .~§\
200 200 200 o
0 0 0 o
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
1000 [ 1000 1000
1 by
800 [+ 800 [-% 800
L2 |.‘ |‘.
T 600 | T 600 LY T 600
E W E R E
)Mer 9 400 R 3 400 R N 400
1 ARy *
m oY AN
200 5 s =~ 200 = \:g; o 200
0 0 0
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
Mep 1000 = 1000 == 1000 —rv T
7N DRLE S v IR N
m 800 - H——— 800 {— T 800 -
\ . o) s
. v . \ _ L Y 8 N\ _ "\ .
L3 E 600 ——t—4— E 600 Sy E 600 — 1%
E VN NEEZ Y N | E VoW
q 400 N Q400 N 9 400 2 RS
N = N e .~ .

« Beschleunigung/Verzégerung 200 M N 200 IR 200 b S i S
LEKFS25, LEKFS32, und LEKFS40: S~--L :'_7 RET S ol
Berechnen Sie den Uberhang fir die 0 0 0
Nutzlast bei 1000 mm/s? basierend 0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
auf der Modellauswahlsoftware. Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]

1000 = 1000 1000 —r
'll‘-\ \ "\
L4 800 800 800 ‘\_‘\
T 600 600 T 600 —ip
— U dix|s s
— S 400 400 S 400
. o \\ S, ~’~\.\

+ Beschleunigung/Verzdgerung 200 200 200 BBy
LEKFS25, LEKFS32, und LEKFS40: F~4<T=
Berechnen Sie den Uberhang fir die 0 0 0
Nutzlast bei 1000 mm/s? basierend 0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
auf der Modellauswahlsoftware. Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]

1000 :,‘ X 1000 z T \ 1000 .l y .‘ \\
Mey 800 == 800 (——— 800 N
R = v \ = ‘\ L1 N\ = PURAY “' A
3 ; 59 m E 600 — N N YN g 600 T TN g 600 AR
& L5 I 9400 N> |9 400 4N N |9 400 (WL S
; [ Qh : H ‘ [ d N ~.._. S s.\ . N ‘N,
AN O . - ~
E— — 200 T 200 Sl el 200 “\
0 [== 0 _ 0
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
1000 3 1000 T 1000
[l oy
800 3 800 :“‘ 800
L "
L6 T 600 [+ T 600 |\ T 600
E W E R E
@ g 400 “‘\\‘ Qg 400 _\:\%‘\ Qg 400
AN R
20— i — 200 == g 200 72 e
0 L 0 C 0
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
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Serie LEKFS

Zulassiges dynamisches Moment

= Diese Diagramme zeigen den zuléssigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des
Werkstiicks einen Uberhang in eine Richtung aufweist Beachten Sie bei der Auswahl des

Uberhangs die ,Berechnung des Flhrungslastfaktors® oder verwenden Sie zur Bestatigung
die Software zur Typenauswahl des elektrischen Antriebs, https://www.smc.eu

Beschleunigung/Verzégerung ———1000 mm/s2 ~ — — —3000 mm/s2 ~ =--=--- 5000 mm/s2 =~ —-—-— 10000 mm/s? - - = = 20000 mm/s?
(0] f -
©| Richtung des Lastiiberhangs Modell
S | m : Nutzlast [kg]
S| Me: Zuléssiges dynamisches Moment [N-m]
i_% L : Uberhang zum Schwerpunkt der Nutzlast [mm] LEKFS25 LEKFS32 LEKFS40
1 1000 1000 —= 1000 -
\g‘:_\ '.\_‘-}\ AR
— 800 [ 800 4% 800 A
) v\ \ “\
= '\'::‘\ = N SN —_ AT A\
E 600 —+y € 600 R € 600 NN
£ LAR £ IN E N ‘.\’\\
Y|N 400 ‘\\:\.‘.\. N 400 % \:\.:,\%\ N 400 \\ \:..._
200 N R 200 T 200 T
=<+ )Mey 0 - 0 0
= m 0 5 10 15 0 5 10 15 20 0 5 10 15 20 25 30
= Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
5 =~ 1000 — 1000 — 3y 1000 —7—y
= .!‘:_\ W\ -.\ v A
— 800 [ 800 4% 800 AN
1 v s\ \ N
(I _ W — RN _ AR A
E 600 —+y € 600 R € 600 NN
E LAY E RN E RN
L8 Z % 400 i\ @ 400 R S ® 400 R
RIREN R N B R
DR N “d -3 d ~d
o 200 o= T 200 S 200 =~
>Mep 0 — 0 0
I m 0 5 10 15 0 5 10 15 20 0 5 10 15 20 25 30
2 Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
Berechnung des Belastungsgrads der Fiihrung
1. Bestimmen Sie die Betriebsbedingungen. smmmmm—- Einbaulage @ ------- -

w N

Modell: LEKFS
GroBe: 25/32/40
Einbaurichtung: Horizontal/Decke/Wand/Vertikal

Beschleunigung [mm/s?]: a
Nutzlast [kg]: m
Nutzlast-Mitte [mm]: Xc/Yc/Zc

. Berechnen Sie den Lastfaktor fiir jede Richtung.
ax = Xc/Lx, ay = Yc/Ly, az = Zc/Lz
. Bestatigen Sie, dass der Gesamtwert von ox, ay, und az max. 1.
aX+ay+oz=<1
Wenn 1 Uberschritten wird, ziehen Sie bitte die Verringerung der Beschleunigung und
Nutzlast in Betracht oder andern Sie die Nutzlast-Mitte und die Serie.

1.

Betriebsbedingungen
Modell: LEKFS40

GroBe: 40
Einbaurichtung: horizontal

. Wéhlen Sie das Ziel-Diagramm unter Beriicksichtigung des Modells, der GréBe und Einbaulage aus.
. Ermitteln Sie anhand der Beschleunigung und der Nutzlast den Uberhang [mm]: Lx/Ly/Lz aus dem Diagramm.

1. Horizontal %

2. Decken-
montage

4 mmEEEEE s ss s s —-—-.

3.Wand Y
A

3. Lx =400 mm, Ly =250 mm, Lz = 1500 mm
4. Der Lastfaktor fir die einzelnen Richtungen wird wie folgt ermittelt.

Beschleunigung [mm/s2]: 3000
Nutzlast [kg]: 20

Mittelpunkt der Nutzlast [mm]: Xe =0, Yc = 50, Zc = 200

ax =0/400=0
ay =50/250 = 0,2
az =200/1500 = 0,13

2. Wihlen Sie die Diagramme fiir die horizontale Lage des LEKFS40 auf Seite 32. 5. ax + ay + 0z=0,33 < 1
1000 1000 1000[Lz—+® \
v \ |
, \ IR \
800 = 800 800 y <
1 \, n )
1N v
= 600 = = 600 = 600 z . s
€ == € € v o
A £ £ INRE
I\ -“ \ \ \‘ e
D400 PN N S 400llyH 3 400 \ -
N RN \ 3.
N ‘\.x\\ AN \\-.
200 o P e 200 200 S =
0 0 0
0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
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Typenauswahl Serie LEKF S

Schlittengenauigkeit (Referenzwert)

A-Seite

B-Seite —

Lineare Verfahrgenauigkeit [mm] (alle 300 mm)

@ Modell (1) C-Seite zur A-Seite (1D D-Seite zur B-Seite
@ C-Seite
@ | LEKFS25 0,04 0,02
D-Seite LEKFS32 0,04 0,02
LEKFS40 0,04 0,02

# Die Verfahrgenauigkeit berticksichtigt nicht die Genauigkeit der
Montageoberflache.

Schlittenabweichung (Referenzwert)

> 0,05
L W
0,04 LEKFS32
T (L =30 mm)
S os _ T LEKFS40
5 LEKFS25 // (L =37 mm)
IS (L = 25 mm) —
5 p _—
= 0,02
7 //
0,01 /’ // o
0,00
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
Last W [N]

*

Diese Abweichung wird gemessen, wenn eine 15-mm-Aluminiumplatte auf dem Schlitten
montiert und befestigt wird.

Zulassiges statisches Moment™'

Modell LEKFS25 LEKFS32 LEKFS40
Kippen [N-m] 61 141 264
Gierbewegung [N-m] 70 141 264
Wanken [N-m] 115 290 473

+1 Das zuléassige statische Moment ist der Wert des statischen Moments, das auf den Antrieb einwirken
kann, wenn er angehalten wird.
Wenn das Produkt StéBen oder wiederholten Lasten ausgesetzt wird, missen Sie bei der Verwen-
dung des Produkts angemessene SicherheitsmaBnahmen ergreifen.

SMC 34
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ey Schiittenausfiihrung Serie LECYT]
Kugelumlaufspindel/serie LEKFS

Typenauswahl

+ Die Nutzlast-Beschleunigungs-erzogerungs-Diagramm, Zulassiges dynamisches Moment, Berechnung des Belastungsgrads der Filhrung, Schiften-

A uswa h |Ve rfa h ren genauigkeitiabweichung, und Zuldsiges statisches Moment sind die gleichen wie beim LECSTIAC-Servomotor. Einzelheiten finden Sie ab Seite 29.
Uberpriifen Sie die Uberpriifen Sie die Uberpriifen Sie das
Nutzlast-Geschwindigkeit. Zykluszeit. zulassige Moment.
Auswahlbeispiel
Betriebshedingungen [ . i N ]
e Werkstuckgewicht: 45 [kg] e Werkstlickmontage: 70 T T T T T T 1
Steigung 10: LEKFS40[1V8B
e Geschwindigkeit: 300 [mm/s] w 60 LU
1 Steigung 20: LEKFS400VBA
®Beschleunigung/Verzogerung: 3000 [mm/s?] S = 50 :
X
. - = 40 1 Steigung 30:
Hub: 200 [mm] ' 2 ] = ' LEKFS40V8H
eEinbaulage: Horizontal ansteigend I ] g 30 1 |
~ 7 g 20 : I
I
L - N o \ 10 t |
m Uberpriifen Sie das Verhaltnis Nutzlast-Geschwindigkeit. <Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramms> (eite 36) ! |
Wahlen Sie das Modell entsprechend dem Werkstlickgewicht und Geschwindigkeit 0o 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600
unter Berucksichtigung des Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramms. Geschwindigkeit: V [mm/s]
Auswahlbeispiel: Das LEKFS40V8B-200 kann voribergehend als mégliches Modell
anhand des Diagramms auf der rechten Seite gewahlt werden.
Uberpriifen Sie die Zykluszeit. - L
L =
Berechnen Sie die Zykluszeit mit Berechnungsbeispiel: £
der folgenden Berechnungsmethode. T1 bis T4 konnen wie folgt ermittelt werden. | < a1/ / a2
Zykluszeit: s I \
T wird aus folgender Gleichung berechnet. T1 =V/a1 =300/3000 = 0,1 [s], 2 .
T3 = V/a2 = 300/3000 = 0,1 5 i
T=T1+T2+T3+T4[s]] = Va2 = =010l £
_05-v- o | T1 T2 T3 |14
*T1: Beschleunigungszeit und T3: T2 = L-05-v-(T1+T3) &
. i . v
Die Verzogeryngszelt kgnn anhand der 20005 300 - (0.1 +.0.1) L : Hub [mm] -~ (Betriebszustand)
folgenden Gleichung ermittelt werden. = d d d v : Geschwindigkeit [mm/s] - (Betriebszustand)
300 _ . > .
T1 = v/al [s] ‘ | T3 = v/a2 [s] | 057 at: Beschleunigung [mm/s?] - (Betriebszustand)
=0571s] a2: Verzogerung [mm/s?] - (Betriebszustand)
©T2: Die Zeit der konstanten Geschwindigkeit kann T4 = 0,05 [s] , )
anhand der folgenden Gleichung ermittelt werden. T: BZes:l:EIleunlguEgszle: [S]d el
. . . eit bis zum Erreichen der eingestellten
o L-05-v-(T1+T3) " :ui Z_;':(Ius_lz_zlt k:_? Wl—i Zl;olgt berechnet werden. Geschindigkeit
\ slirletion T2: Zeit der konstanten Geschwindigkeit [s]
oT4: Die Einschwi o hinai =0,1+0,57+0,1+0,05 Zeit, wahrend der der Antrieb mit konstanter
. 16 EInsc vY|ngze|t ist abhangig von =0,82[s] Geschwindigkeit betrigben wird
Bedg}gu.r?ge.n wie Mgtortyﬁ, Lasst.und T3: Verzégerungszeit [s]
der os.ltlon.lerung. ; erechnen ole Zeit vom Beginn des Betriebs mit konstanter
gah?rlj'? rlf!nstellzelt l:nlter W Geschwindigkeit bis zum Stopp
eriicksichtigung des folgenden Wertes. T4: Ausregelzeit [s]
T4 =0,05[s] Zeit bis zum Abschluss der Positionierung

m Uberpriifen Sie das zulassige Moment. <Zuldssiges statisches Moment> (Seite 34)

<Zulassiges dynamisches Moment> (Seite 32, 33) 1000 .
I M
Stellen Sie sicher, dass das auf den Antrieb wirkende Moment innerhalb des zul&ssigen ! ‘.‘ SR
Bereichs sowohl fiir die statischen als auch fiir die dynamischen Bedingungen liegt. E 800 7 N
E LR
Mep 3 600 A
5 VYRS
m E 400 ‘\//\< :
° 3000 mmls? / IN.
L3 S 200 S0
! 10000 mm/s? / Fel
B { o (20000 mvg?
. - . 0 10 20 30 40 50 60
Basierend auf dem obigen Berechnungsergebnis sollte das Modell LEKFS40V8B-200. Nutzlast [kg]
gewdhlt werden.
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Geschwindigkeit-Nutzlast-Diagramm erforderliche Bedingungen fiir den Bremswiderstand (Orientierungshilfe)

Typenauswahl Serie LEKF S

+ Die zulassige Geschwindigkeit ist je nach Hub begrenzt.
Wahlen Sie sie anhand der nachstehenden Tabelle
,Zuldssige Hubgeschwindigkeit" aus.

LEKFS25/Kugelumlaufspindel

Horizontal Vertikal
30 x x x I I I 20 T w w x x
o5 | Steigung 6: LEKFS25( V6B Steigung 12: LEKFS250V6A | Steigung 6: LEKFS25(1V6B | Steigung 12: LEKFS251V6A
T T l l
—_— ‘ —_— 15 T T
2 2 < Steigung 20: LEKFS250IV6H 2 Fléche des Riickspeisewiderstands
% 15 % 10 ! ! |
~ / ~ " Steigung 20: LEKFS250V6H
5 10 | 5 Y%
S | = 5 = e~ Z|
00 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 00 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
LEKFS32/Kugelumlaufspindel
Horizontal Vertikal
60 m—,w—. : - ; 30 w w x I I I
5o | Steigung 8: LEKFS320V7B | Steigung 16: LEKFSS2LNV7A o5 | Steigung 8: LEKFS32 V7B | Steigung 16: LEKFS320V7A
— Steigung 24: — o
2 40 LEKFS32V7H 2 2 Fléche d‘es Rucksp{elseMder?tandsa
g 30 ra g 15 Steigung 24: LEKFS320V7H
¥ 20 T L
2 Fléche des Riick- 2 4// /
z z /]
10 speisewiderstands 5
. e I . GHI OIS CIINIIID Y
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
LEKFS40/Kugelumlaufspindel
Horizontal Vertikal
70 vl T T T 40 T T T T T T
60 Steigung 20: LEKFS32(]V8A 35 Steigung 10: LEKFS400IV8B_|__Steigung 20: LEKFS32[1V8A _|
S T . | | |
3 50 Steigung 30: | < 30 o
Flache des Riickspeisewiderstands
= 40 LEKFS40V8H | < 25 ! peisewiderstands |
@ @ 20 Steigung 30: LEKFS40CIV8H -
N 30 ] 10 N 15 < 7
=] i . " - =]
Z 20 Steigung 100 ——rische des Riick- Z 10
10 LEKFS4001V8B | —speisewiderstand 5 bav 4 -‘L/I,.
<
00 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 00 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
Bereich, in dem der externe Bremswiderstand erforderlich ist Verwendbare Motoren/Motor-Controller
« Wenn Sie den Antrieb im Bereich des Bremswiderstands verwenden, laden Sie Verwendbares Modell
das ,SigmaJunmaSize+“ von der SMC-Website herunter. Berechnen Sie dann die Modell
erforderliche Kapazitat des Bremswiderstands, um einen geeigneten auszuwéhlen. Motor Servopack (SMC-Motor-Controller)
+ Der Bremswiderstand ist kundenseitig bereitzustellen. SGDV-R90A11L(LECYM2-V5)
LEKFS250) | SGMJV-01A3A | g6hy Rgoa21C(LECYU2-VS)
3 SGDV-1R6A11(LECYM2-V7)
LEKFS320) | SGMJV-02A3A | gapy_1Rea21C(LECYU2-VT)
SGDV-2R8A11J(LECYM2-V8)
LEKFSA4001 | SGMJV-04A3A | 5any pRgA21I(LECYU2-VS)
Zulassige Hubgeschwindigkeit
[mm/s]
Modell AC- Spindelsteigung Hub [mm]
Servomotor |Symbol| [mm] [Biszu 100|Bis u 200|Bis u 300|Bis 2u400| Bis zu 500 | Bis zu 600 | Bis zu 700 | Bis zu 800 | Bis zu 900 |Bis zu 1000 | Bis zu 1100 | Bis zu 1200
H 20 1500 1200 900 700 550 — — — —
100 W/ A 12 900 720 540 420 330 - - - -
LEKFS25 040 B 6 450 360 270 210 160 — — — —
(Motordrehzahl) (4500 rpm) (3650 rpm) | (2700 rpm) | (2100 rpm) | (1650 rpm) — — — —
H 24 1500 1200 930 750 610 510 - -
200 W/ A 16 1000 800 620 500 410 340 - -
LEKFS32 [Je0 B 8 500 400 310 250 200 170 — —
(Motordrehzahl) (3750 rpm) (3000 rpm) | (2325 rpm) | (1875 rpm) | (1537 rpm) | (1275 rpm) - —
H 30 — 1500 1410 1140 930 780 500
400 W/ A 20 = 1000 940 760 620 520 440 380
LEKFS40 060 B 10 — 500 470 380 310 260 220 190
(Motordrehzahl) | — (3000 rpm) (2820 rpm) | (2280 rpm) | (1860 rpm) | (1560 rpm) | (1320 rpm) | (1140 rpm)
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Schrittmotor 24 VVDGC, batterieloser Absolut-Encoder

C

UK
cA

Einzelheiten dazu finden Sie

ab Seite 128

Schlittenausfiihrung

Serie LEKFS Lexrsis, 25, 32, 40

Bestellschliissel

LEKFS|3

EA-300

-|IR1/CD17T

H»M éééé 0

0 GroéBe 9 Motor-Einbaulage 0 Motorausfiihrung 0 Spindelsteigung [mm]
16 — Gerade E Schrittmotor 24 VDC, Symbol | LEKFS16 | LEKFS25 | LEKFS32 | LEKFS40
25 batterieloser Absolut-Encoder H — 20 24 30
32 R Rechts, parallel A 10 12 16 20
il L Links, parallel B s 6 8 10
e Hub*"
Serie ally
50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000 | 1100 | 1200
16 [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] — — — — — — —
25 [ J [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] — — — —
32 [ ] [ ] [ ] [ ) [ ] [ ] [ ] [ ] [ ) [ ] [ ] [ ] [ ] [ ) [ ] — —
40 - — [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ]
@ Motoroption 0 Fettauftrag (Schutzbandteil) @ Type/Antriebskabelldnge
— Ohne Option — Mit Robotikkabel [m]
B Mit Verriegelung N Ohne (Rollenspezifikation) — Ninguno R8 82
R1 1,5 RA 10%2
R3 3 RB 15%2
R5 5 RC 20%2
Siehe Seiten 71 bis 73 fur Signalgeber (separat zu bestel-
len) und Seite 70 fir die Montage von Signalgebern.
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[ Schiittenausfihrung Serie LEKFS

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

9 Controller
— ohne Controller
COr Mit Controller
........................... - C D 1 7 T
Schnittstelle (KommunikationsprotokoII/EingangIAusgang)l l * Kommunikationsstecker I/O-Kabel**
Ammdemmsemsond;?tp;ziTﬁ(k)amn Iv;omagf:hraubmontage Sl AR \/Secmeitr::tt:j?
- I
St AUSTONIUNG |2 arg | sierets 83 DIN-Schiene = Ohne Stecker / Kabel —
: Teifunkfion S Gerader Kommunikationsstecker DeviceNet™ CC-
5 |Paralleingang (NPN) | @ Anzahl der Achsen, Sonderspezifikation T | Kommunikationsstecker, T-Verzweigung | Link Ver. 1,10
6 | Peralleleingang (PNP) | @ s 1 I/0-Kabel (1,5 m) .
E EtherCAT °® °® Symbol | Anzahl der Achsen | Spezifikation 3 /O-Kabel (3 m) Paralleleingang (NPN)
9 | EtherNetIP™ ° ° 1 Einfache Achse _ SSTtgr;d:rhd 5 O-Kabel (5 m) Paralleleingang (PNP)
P | PROFINET | @ D R
D | DeviceNet® ()
L 10-Link [ ] [ )
M CC-Link [ ]

«1 Kontaktieren Sie fiir Nicht-Standardhibe SMC, da diese als
Sonderbestellung gefertigt werden.

#2 Signalgeber miissen separat bestellt werden. (Siehe Web-Katalog fiir Details.)

+3 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Sie missen separat bestellt werden.

=4 \Wahlen Sie ,—" flr alle anderen Optionen als DeviceNet™, CC-Link
oder Paralleleingang.
Waéhlen Sie ,—“,S,“ oder , T“ fir DeviceNet™ oder CC-Link.
Wéhlen Sie ,—,“ ,1,“,3,“ oder ,5" flir Paralleleingang.

A\ Achtung

[CE-konforme Produkte]

Die EMV-Konformitat wurde durch Kombinieren des elektrischen Antriebs
der Serie LEKFS und der Steuerung der Serie JXC getestet.

Die EMV ist von der Konfiguration der Schalttafel des Kunden und von der
Beeinflussung sonstiger elektrischer Geréate und Verdrahtung abhangig. Aus
diesem Grund kann die Erflllung der EMV-Richtlinie nicht flir SMC-Bauteile
zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen
integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfiillung der EMV-Richtlinie fir das
Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen Uberprifen.

[UL-konforme Produkte]

Die Controller der Serie JXC, die in Kombination mit elektrischen
Antrieben eingesetzt werden, sind UL-zertifiziert.

[VorsichtsmaBnahmen in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen]
Wenn die JXC-Serie in Kombination mit dem batterielosen Absolut-
Encoder verwendet werden soll, verwenden Sie einen Controller der
Version V3,4 oder S3,4 oder héher. Siehe Web-Katalog flr Details.

M Handelsmarke
EtherNet/IP™ ist eine Handelsmarke von ODVA.
DeviceNet™ ist eine Handelsmarke von ODVA.

(Antrieb und Controller werden als Paket verkauft. A

Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller
und Antrieb korrekt ist.

<Priifen Sie vor der Verwendung folgende Punkte>

+1 Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem
Typenschild des Antriebs.
Diese Nummer muss mit der des
Controllers lbereinstimmen.

NG J
* Siehe Betriebsanleitung fir die Verwendung der Produkte.
Diese kdnnen Sie von unserer Webseite: http://www.smc.eu herunterladen.

EtherCAT® ist eine registrierte Handelsmarke und patentierte Technologie, unter Lizenz der Beckhoff Automation GmbH, Deutschland.

Schrittdaten- | EtherCAT® | EtherCAT® ny | EtherNet/ | EtherNetlP™ mit | PROFINET | PROFNET mit | DeviceNet™ | 10-Link [0-Link mitST0 | CC-Link
eingang STO Sicherheits- | [p™ STO Sicherheits- STO Sicherheits- Sicherheits Tl | Direktein-
Teilfunktion Teilfunktion Tellfunkllon i funktion gangstyp
)
Ausfiihrung '
e |
Q ] - /] %
. JXC51
Serie JXC61 JXCE1 | JXCEF | JXC91 JXC9F | JXCP1 | JXCPF | JXCD1 JXCL1 JXCLF | JXCM1
EtherCAT® o | EtherNetIP™ PROFINET . ™ . [0-Link Direkieingang .
Merkmale Parallel-I/O Dﬁ?ﬁ;ﬁﬁ Direkeingang mit STO Et::krg ?r:”:n Direkieingang mit STO DE:S;LNIZI Direkieingang mit STO I)Digll?;’r\:e;n Dirglft:;ziLrllnl;n mit STO Sicherheits- Dirgk(t;;rllnl;n
9219 | et Ttk 9219 | G hateis Tefridon 939 | St Tl 9ang 99| Tefion 9ang
kompatibler Motor Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder
Wax. Anzah der Schrittdaten 64 Punkte
Versorgungsspannung 24 VDC
Seite 79 | 86
38
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Serie LEKFS

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Technische Daten

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Modell LEKFS16 LEKFS25 LEKFS32 LEKFS40
Hub [mm] 50 bis 500 50 bis 800 50 bis 1000 150 bis 1200
Nutzlast [kg]*" Horizontal 14 15 12 25 30 20 45 50 25 55 65
Vertikal 2 4 0,5 7,5 15 4 10 20 2 2 23
Max. 400 | 10bis700 | 5bis360 |20 bis 1100 | 12 bis 750 | 6 his400 |24 bis 1200 | 16 bis 800 | 8 bis 400 |30 bis 1200 | 20 bis 850 | 10 bis 300
401 bis 500 | 10bis 600 | 5bis 300 | 20 bis 1100 | 12bis 750 | 6 bis 400 |24 bis 1200 | 16 bis 800 | 8 bis 400 |30 bis 1200 | 20 bis 850 | 10 bis 300
501 bis 600 - - 20 bis 1100 | 12 bis 750 | 6 bis 400 |24 bis 1200 | 16 bis 800 | 8 bis 400 |30 bis 1200 | 20 bis 850 | 10 bis 300
601 bis 700 - - 20 bis 630 | 12bis 420 | 6his230 | 24 his930 | 16 his 620 | 8bis 310 |30 bis 1200 | 20 bis 850 | 10 bis 300
Gerade Hr:?:: " | 701 bis 800 - - 20 bis 550 | 12bis 330 | 6bis 180 | 24 bis 750 | 16 bis 500 | 8 bis 250 |30 bis 1140 | 20 bis 760 | 10 bis 300
801 bis 900 - - - - - 24 bis 610 | 16 bis 410 | 8bis 200 | 30 bis 930 | 20 bis 620 | 10 bis 300
901 bis 1000 - - - - - 24 bis 500 | 16 bis 340 | 8bis 170 | 30 bis 780 | 20 bis 520 | 10 bis 250
é Gesclin- 1001 b.is 1100 - - - - - - - - 30 bis 660 | 20 bis 440 | 10 bis 220
'% digeit” 1101 bis 1200 - - = = - = - - 30 b{s 570 | 20 b!s 380 | 10 b!s 190
< | jmmis] Max. 400 | 10bis700 | 5bis360 | 20 bis900 | 12bis600 | 6his300 | 24 bis800 | 16 his 650 | 8bis 325 | 30 bis 750 | 20 bis 550 | 10 bis 300
3 401 bis 500 | 10bis600 | 5bis 300 | 20 bis 900 | 12bis 600 | 6 bis 300 | 24 bis 800 | 16 bis 650 | 8 bis 325 | 30 bis 750 | 20 bis 550 | 10 bis 300
'g 501 bis 600 - - 20 bis 900 | 12 bis 540 | 6bis 270 | 24 bis 800 | 16 bis 650 | 8 bis 325 | 30 bis 750 | 20 bis 550 | 10 bis 300
% Hubbe- 601 bis 700 - - 20 bis 630 | 12bis 420 | 6his230 | 24 his 800 | 16 his 620 | 8bis 310 | 30 bis 750 | 20 bis 550 | 10 bis 300
?’ Parallel reich 701 bis 800 - - 20 bis 550 | 12bis 330 | 6bis 180 | 24 bis 750 | 16 bis 500 | 8 bis 250 | 30 bis 750 | 20 bis 550 | 10 bis 300
£ 801 bis 900 - - - - - 24 bis 610 | 16 bis 410 | 8bis 200 | 30 bis 750 | 20 bis 550 | 10 bis 300
0 901 bis 1000 - - - - - 24 bis 500 | 16 bis 340 | 8bis 170 | 30 bis 750 | 20 bis 520 | 10 bis 250
% 1001 bis 1100 - - - - - - - - 30 bis 660 | 20 bis 440 | 10 bis 220
2 1101 bis 1200 - - - - - - - - 30 bis 570 | 20 bis 380 | 10 bis 190
Max. Beschleunigung/Verzégerung [mm/s?] 3000
Positionierwiederholgenauigkeit [mm] +0,01 (Steigung H: =0,02)
Umkehrspiel [mm]*? Max. 0,05
Spindelsteigung [mm] 10 5 20 [ 12 [ 6 [ 24 | 16 | 8 [ 3 [ 20 | 10
StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s?]*3 50/20

Funktionsweise

Kugelumlaufspindel (LEKFSJ), Kugelumlaufspindel + Riemen (LEKFSCIR/L)

Fiihrungsart

Linearflihrung

Leistungsaufnahme [W]** *6

Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeitsbereich [% HR] Max. 90 (keine Kondensation)
Schutzart IP30
& MotorgréBe 128 42 56,4
‘Z; 5 Motorausfiihrung Schrittmotor 24 VDC
e % Encoder Batterieloser Absolut-Encoder
'-;:g, =| Nennspannung [V] 24 VDC =10 %
w

Max,Leistungsaufnahmesﬂ Max. Leistungsaufnahme 57 [ Max. Leistungsaufnahme 123 [ Max. Leistungsaufnahme 141

Ausfiihrung*®

Spannungsfreie Funktionsweise

lotorbremse

Technische Daten

Haltekraft [N] 29 | 59 47 | 78 157 72 118 [ 216 75 | 113 [ 245
Leistungsaufnahme [W]*® 2,9 5 5 5
Spannungsversorgung [V] 24 VDC +10 %

=1 Die Geschwindigkeit ist abhangig der Nutzlast Beachten Sie das ,,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Leitfaden)” auf den Seiten 22 und 23.
Wenn die Kabellange 5 m lberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m bis zu 10 % ab.
+2 Ein Richtwert zur Fehlerkorrektur im Umkehrbetrieb.
+3 StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer und senkrechter Richtung zur Gewindespindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktion im versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Fallversuch wurde sowohl in axialer als auch in vertikaler Richtung zur
Gewindespindel durchgefiihrt. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)
#4 Die maximale momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann fiir die Wahl der Spannungsversorgung verwendet werden.
+5 Nur mit Motorbremse.
=6 FUr einen Antrieb mit Motorbremse muss die Leistungsaufnahme der Motorbremse hinzugerechnet werden.
Gewicht
Serie LEKFS16
Hub [mm] 50 100 150 | 200 | 250 | 300 350 ] 400 | 450 | 500
Gewicht des Produkts [kg] 09 | 10 | 1.1 12 [ 183 [ 14 [ 15 [ 15 [ 16 [ 1,7
Zusatzgewicht mit Verriegelung [kg] 0,12
Serie LEKFS25
Hub [mm] 50 100 150 | 200 | 250 | 300 350 | 400 | 450 | 500 600 700 | 800
Gewicht des Produkts [kg] 1,7 1,8 1,9 21 2,3 2,4 2,5 2,6 2,8 2,9 3,2 3,5 3,8
Zusatzgewicht mit Verriegelung [kg] 0,26
Serie LEKFS32
Hub [mm] 50 100 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 600 700 | 800 | 900 | 1000
Gewicht des Produkts [kg] 3,2 3,4 3,6 3,8 4,1 4,3 4,5 4,7 4,9 5,1 5,6 6,0 6,4 6,9 7,3
Zusatzgewicht mit Verriegelung [kg] 0,53
Serie LEKFS40
Hub [mm] 150 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 600 | 700 | 800 900 | 1000 | 1100 | 1200
Gewicht des Produkts [kg] 5,5 5,8 6,1 6,4 6,7 7,0 7,3 7,6 8,2 8,8 9,4 10,0 | 106 | 11,2 | 11,8
Zusatzgewicht mit Verriegelung [kg] 0,53
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[T IIE I Schiittenausfihrung Serie LEKFS
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Konstruktion: Axialer Motor

A Af‘i?@if

10

Stiickliste
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.
1 |Gehéuse Aluminiumlegierung Eloxiert 15 |Gummibuchse NBR
2 | Schienenfiihrung - 16 | Bandanschlag Rostfreier Stahl
3 |Kugelumlaufspindel - 17 | Staubschutzband Rostfreier Stahl
4 | Schlitten Aluminiumlegierung Eloxiert 18 |Dichtung Magnet —
5 |Blindplatte Aluminiumlegierung Eloxiert 19 |Lager — Hub 300 mm oder mehr
6 |Schutzbandhalter Kunstharz 20 |Lager -
7 |Gehéuse A Aluminium-Druckguss | Beschichtung 21 |Magnet —
8 |Gehduse B Aluminium-Druckguss | Beschichtung 22 | Rollen-Baugruppe — Ohne Schmierfet-Anwendung
9 |Lager Anschla Aluminiumlegierun . .
10 Moiorhalterun: AIuminiumIegierunz Beschichtung ErsatZte“e/SChml.erfett
Bereich Bestell-Nr.
11 | Kupplung - Kugelumlaufspindel
12 |Motorgehéduse Aluminiumlegierung Eloxiert Schienenfihrung
13 |Endabdeckung Aluminiumlegierung Eloxiert Staubschutzband gR'g'm 0(109)
14 | Motor - (Wenn ,Ohne* fiir die Schmierfett-Anwendung ausgewahit R-5-020(209)

ist, wird das Schmierfett nur auf der Rickseite aufgetragen.)

O
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Serie LEKFS

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Konstruktion: Links/Rechts paralleler Motor

LEKFS16
Mit Verriegelung
b
D-D 1
7 /
@ o & =
b p =]
® 0 o || [
=
B-B
{
v
® ® = b
e
. - OI/I/
— | ' 0®o0 o\
| | v —
f \ i
¢ @ A ! | — 6, 00O i A
O T | L8 AN ||\
& b o
Stiickliste
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.
1 |Gehéuse Aluminiumlegierung Eloxiert 22 |Staubschutzband Rostfreier Stahl
2 |Schienenfiihrung - 23 |Dichtung Magnet -
3 |Kugelumlaufspindel - 24 |Lager - Hub 300 mm oder mehr
4 |Schlitten Aluminiumlegierung Eloxiert 25 |Lager —
5 |Blindplatte Aluminiumlegierung Eloxiert 26 |Magnet —
6 |Schutzbandhalter Kunstharz 27 |Rollen-Baugruppe — Ohne Schmieret-Anwendung
7 |Gehduse A Aluminium-Druckguss | Beschichtung 28 Wérmeableitungsplatte|LEKFS16 —
8 |Gehduse B Aluminium-Druckguss | Beschichtung . .
9 |Lager Anschlag Aluminiumlegierung Ersatztelle/Rlemen"
10 |Riickfiihrblech Aluminiumlegierung | Beschichtung/eloxiert Al Crilie SO
11 |Riemenscheibe Aluminiumlegierung 16 LE-D-6-5
12 |Riemenscheibe Aluminiumlegierung 13 25 LE-D-6-2
14 | Abdeckplatte Aluminiumlegierung Eloxiert 82 LE-D-6-3
15 |Tischdistanzstick | LEKFS32 | Auminiumiegierung | Eloxert (nur LEFS32) 40 LE-D-6-4
16 | Motor EKFSTE | i S Ersatzteile/Schmierfett
. uminiumlegierung oxie -
17 |Motorgehduse Bereich Bestell-Nr.
9 LEKFS25/32/40 Kunstharz Kugelumlaufspindel
18 | Motorgehduse mit Verriegelung | LEKFS25/32/40 |  Aluminiumlegierung Eloxiert Schienenfihrun
19 |Endabdeckung LEKFS16 | Aluminiumlegierung Eloxiert 9 GR-S-010 (10 g)
20 | Gummibuchse LEKFS16 NBR  Staubschuizband . GR-S-020 (20 g)
Band hi Rostirei H (Wenn ,Ohne* fiir die Schmierfett-Anwendung ausgewahit
21 |Bandanschlag ostfrsler Stal ist, wird das Schmierfett nur auf der Riickseite aufgetragen.)
41
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[T IIE I Schiittenausfihrung Serie LEKFS
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: Axialer Motor
LEKFS16E

B
D x 100 (= E) F nx@35

100 / 3 H9 (*39%%) Tiefe 3+5

< - Z Z -
© IR}
™ 8[|\ 3 Ho (9925 =
Tiefe 3*5
@ 3H9 (+0,025)
Tiefe 3*5
G H 8
L (2,4)
. ] PR Signalgebernut
7 37 #2 37 117,5 Kabellange =~ 250 s i
: 87),_ . A (Schiittenverfahrweg) ( ) g (1 Reihe pro Seite)
(41) [39]*4 Hub 39 [(41)]*4 — 2 7
— 5 <
(4) [21*4 Referenzpostior]* ~ [Referenzposiion 2[(@)* 65 & 276
Y — :
- T o
Y 1 | N
: } \‘ L Motorkabel ? ”T .
70 * 1
al o \@3Ho) 2x05) )
™l < (8]
(72) 55 M4 x 0,7
0025 50 Gewindetiefe 7
@3 H9 ('g™) Tiefe 3 24 (Erdungsanschluss)
Bezugsebene fiir Gehdusemontage ~ 2% M4 x 0.7 12
(Abmessungsbereich B)*1 Gewindetiefe 6,4
N I
B 1 R [ -
R ¥ | 0
3 o)
3 HY (09%) Tiefe 3
Motoroption: Mit Motorbremse
161,5 (2,4)
A S
Kabellange = 250 0l
|
a 65 [T}
Motorbremsenkabel (@ 3,5) =
Motorkabel (2 x @ 5) I

#1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3
mm sein. (Empfohlene Héhe: 5 mm).
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehdusemontage-Bezugsebene
Uberstehen kénnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Berlihrungen mit Werkstiicken, der Ausriistung usw. zu vermeiden.

%2 Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zuriick zur Referenzposition verfahrt. Stellen Sie sicher, dass am Schlitten
angebrachte Werkstlicke die anderen Werkstiicke oder Anlagenteile im Umfeld des Schlittens nicht behindert.

#3 Position nach der Ruckkehr zur Referenzposition

x4 Der Wert in [ ] zeigt an, wenn die Referenzierrichtung geéndert wurde.

x5 Wenn Sie die Positionierstiftboohrungen auf der Unterseite nutzen, verwenden Sie entweder die gehduse- oder die aufnahmeseitige Bohrung.

Abmessungen [mm]
L
izl Ohne Verriegelung [Mit Verriegelung A B n D E F G H
LEKFS16E-5000 254,5 298,5 56 130 15 25
LEKFS16E[-100C] 304,5 348,5 106 180 4 — — 80
LEKFS16E-1500] 354,5 398,5 156 230
LEKFS16E-2000] 404,5 448,5 206 280 6 5 200 180
LEKFS16E[1-2500] 4545 498,5 256 330
LEKFS16E1-300C] 504,5 548,5 306 | 380 8 3 300 40 280 50
LEKFS16E-3500] 554,5 598,5 356 | 430
LEKFS16E[1-400C] 604,5 648,5 406 | 480
LEKFS16EC-4500 | 654,5 698,5 456 | 530 | 0 | 4 | 400 380
LEKFS16E-5000] 704,5 748,5 506 580 12 5 500 480
42
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Serie LEKFS

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: Axialer Motor

LEKFS25E B 10
D x 120 (= E) F
120 3H9 (*5:9%%) Tiefe 3+5
nxad4,5
<
<
0 8 3H9 (*39%) Tiefe 3*5 gy 3Hg (*9.929) Tiefe 35 /
G H
L Kabelléange ~ 250
10 (52) A (Schlittenverfahrweg)*2 52 (115,5) 65
(56) [541* Hub 54 [(56)]*4

[Referenzposition]*4

) [21*

—

Bezugsebene fiir Gehdusemontage
(Abmessungsbereich B)*!

[Referenzposition]*3

2[(@r*

(2,4)

-

T

(102)
64
4xM5x0,8 45 @ 3H9 (+°Cv025) Tiefe 3

Gewindetiefe 8,5 25
\ ) ) ) ] _ g
: : : : = I
Hﬁ; = [l

gl 2

|| .3H9 (0*°)Tiefe 3

| 24

<
Q
a

0
(o]
Motorkabel
(

2x@D5)

Signalgebernut

58
38

(1 Reihe pro Seite)

<
3V

6 M4 x 0

0
~
7S]

7

Gewindetiefe 8
(Erdungsanschluss)

Motoroption: Mit Motorbremse

(160,5)

Kabellange ~ 250

65

m
]

Motorkabel (2 x @ 5)

Motorbremsenkabel (@ 3,5)

Ll

*1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min.
3 mm sein. (Empfohlene Hoéhe: 5 mm).
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehdusemontage-Bezugsebene
Uberstehen kénnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Berlhrungen mit Werkstlicken, der Ausristung usw. zu vermeiden.
%2 Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zurilick zur Referenzposition verfahrt. Stellen Sie sicher, dass am Schlitten
angebrachte Werkstiicke die anderen Werkstiicke oder Anlagenteile im Umfeld des Schlittens nicht behindert.
+3 Position nach der Ruckkehr zur Referenzposition
+4 Der Wert in [ ] zeigt an, wenn die Referenzierrichtung geéndert wurde.
=5 Wenn Sie die Positionierstiftbohrungen auf der Unterseite nutzen, verwenden Sie entweder die gehduse- oder die aufnahmeseitige Bohrung.
Abmessungen [mm]
L
el Ohne Verriegelung [Mit Verriegelung A 8 n . E > G A
LEKFS25E-500] 285,5 330,5 56 160 20 30
LEKFS25EC-100C] 335,5 380,5 106 210 4 — — 100
LEKFS25EC-15000 385,5 430,5 156 260
LEKFS25E[1-2000] 435,5 480,5 206 310 6 5 240 220
LEKFS25E-2500] 485,5 530,5 256 360
LEKFS25EC-300C] 535,5 580,5 306 410
LEKFS25E-350C] 585,5 630,5 356 460 8 3 360 35 340 45
LEKFS25EC-400C] 635,5 680,5 406 510
LEKFS25E1-4500] 685,5 730,5 456 560 10 4 480 460
LEKFS25E[1-5000] 735,5 780,5 506 610
LEKFS25EC-600C] 835,5 880,5 606 710 12 5 600 580
LEKFS25EC-7000] 935,5 980,5 706 810 14 6 720 700
LEKFS25EC-800C] 1035,5 1080,5 806 910 16 7 840 820
43
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[T IIE I Schiittenausfihrung Serie LEKFS
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: Axialer Motor

LEKFS32E B
D x 150 (= E) 15 15
150 5H9 (*3%°) Tiefe 5+6
nxJd55
ol I . _ . _ .
©
© 10 \5H9 (*5%%%) 0 5H9 (3% @
Tiefe 56 G  Tiefe 5*6 o5
L Kabellange ~ 250
(62) A (Schlittenverfahrweg)*2 62 (142) (2,4)
10 | | (66) (641 Hub 64 [(66)]** 65 | 70
L@ e 2[4 g 2
: [Referenzposition]* [Referenzposition]*3

[ S L R ]

2
! { Motorkabel £L # S
: 2x05 -
Signalgebernut*5 of o (2x29) ¢ ‘
(1 Reihe pro Seite) Q 75
(122) M4 x0,7
 5H9 (*2%%) Tiefe 5 70 Gewindetiefe 8
42 (Erdungsanschluss)
Bezugsebene fiir Gehdusemontage 4 x M6 x 1
(Abmessungsbereich B)*1 Gewindetiefe 9,5 2l
\ i i -7‘ ) g
Q 0
© 01 || _5H (3% Tiefe 5
Motoroption: Mit Motorbremse
(194) Kabelldnge ~ 250
3 65
O
El
15
Motorbremsenkabel (@ 3,5) Motorkabel (2 x @ 5)

#1

*2

*3
w4

5

6

Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieren, sollte die Héhe der Bezugsebene bzw. der Stifte min.
3 mm sein. (Empfohlene Héhe: 5 mm).

Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehausemontage-Bezugsebene
Uberstehen kdnnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Berlihrungen mit Werkstiicken, der Ausristung usw. zu vermeiden.
Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zurtick zur Referenzposition verfahrt. Stellen Sie sicher, dass am Schlitten
angebrachte Werkstiicke die anderen Werkstlicke oder Anlagenteile im Umfeld des Schlittens nicht behindert.

Position nach der Riickkehr zur Referenzposition

Der Wert in [ ] zeigt an, wenn die Referenzierrichtung Abmessu ngen [mm]
geéndert wurde. L
Zur Befestigung von Signalgebern ist ein Modell A B n D E G

Onne Veriegelung | Mit Verregelung

Distanzstiick (BMY3-016) erforderlich.

Bitte separat bestellen LEKFS32EC-500] | 332 | 384 | 56 | 180
Wenn Sie die Positionierstiftoohrungen auf der LEKFS32E[-1000] 382 | 434 | 106 | 230 4 - - 130
Unterseite nutzen, verwenden Sie entweder die LEKFS32E[1-1500] 432 | 484 156 | 280
gehause- oder die aufnahmeseitige Bohrung. LEKFS32E[1-20000 482 | 534 | 206 | 330
LEKFS32E[-3200] 532 584 256 380 6 2 300 280

LEKFS32E[-300C] 582 634 306 430
LEKFS32E[1-35001 632 684 356 480
LEKFS32E[1-400C] 682 734 406 530 8 3 450 430
LEKFS32E[1-4500] 732 784 456 580
LEKFS32E[1-50001 782 834 506 630

LEKFS32E-600] | 882 | 934 | 606 | 730 | © | 4 | 600 | 580
LEKFS32E[-700] 982 1034 706 830 12 5 750 730
LEKFS32E[-800] 1082 1134 806 930

LEKFS32EC-9000] | 1182 | 1234 | 906 | 1030 | '+ | © | 900 | 880
LEKFS32E-1000] | 1282 1334 1006 1130 16 7 1050 1030
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Serie LEKFS

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: Axialer Motor

LEKFS40E B
D x 150 (= E) 60
150 6H9 (*5:9%) Tiefe 6%6
nxQ6,6
N
of t—F——F—— e
~
*\ ~]
~ 11 6H9 (+8‘030) @ 6H9 (+8,030) /
Tiefe 66 Tiefe 66
70
L Kabelléange ~ 250
13 (86) A (Schiittenverfahrweg)*2 86 (165) (3,1)
(90) [88]** Hub 88 [(90)]** 65 90
(4) [21* [Referenzposition]**  [Referenzposition]*3 2 [(4)]** % 61
I e— pp— | 1 -
) | g
L Motorkabel + $ ®
) 5 ] 3 (2x @ 5)
Slgnglgeberngt 6 M4 x 0,7
(1 Reihe pro Seite) Gewindetiefe 8
(170) (Erdungsanschluss)
106
Bezugsebene fir Gehdusemontage Aéx MS X 1_’25
(Abmessungsbereich B)*! Gewindetiefe 13 60 @ 6H9 (*2930)Tiefe 7
30
N\ T s
- - - f— . )
= I o o
[c} [c} {
'ﬂ | 6Ho (*30%0) Tiefe 7
Motoroption: Mit Motorbremse
(214) Kabellange =~ 250
5 @A), |, .65
| -
| =
o
- 34
15
1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugs- Motorkabel (2 x @ 5) Motorbremsenkabel (@ 3,5)
ebene flir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe
der Bezugsebene bzw. der Stifte min.
3 mm sein. (Empfohlene Héhe: 5 mm).
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehé&u-
semontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht
aus der Gehdusemontage-Bezugsebene lberstehen Abmessungen [mm]
kénnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder L
mehr vorzusehen, um Bertihrungen mit Werkstiicken, der Modell Ohne Mit A B n D E G
Ausriistung usw. zu vermeiden. Verriegelung | Verriegelung
#2 Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen LEKFS40EC-15001 506 555 156 328 4 — — 130
kann, wenn dieser zuriick zur Referenzposition verfahrt.  LEKFS40E[1-200C] 556 605 206 378
Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte LEKFS40E[-2500] 606 655 256 428 6 2 300 280
Werkstlcke die anderen Werkstlicke oder Anlagenteile ~ LEKFS40EC1-300C] 656 705 306 478
im Umfeld des Schlittens nicht behindert. LEKFS40EC-3500] 706 755 356 528
«3 Position nach der Riickkehr zur Referenzposition LEKFS40E[1-400C] 756 805 406 578 8 3 450 430
=4 Der Wert in [ ] zeigt an, wenn die Referenzierrichtung LEKFS40E[1-450] 806 855 456 628
gedndert wurde. LEKFS40E[1-500C] 856 905 506 678 10 4 600 580
x5 Zur Befestigung von Signalgebern ist ein LEKFS40E[1-600 956 1005 606 778
Distanzstlck (BMY3-016) erforderlich. LEKFS40E-7000] | 1056 | 1105 | 706 | 878 | 12 5 750 | 730
Bitte separat bestellen. LEKFS40E1-800] 1156 | 1205 806 978
*6 Wenn Sie die Positionierstiftboohrungen auf der LEKFS40E-900C] 1256 | 1305 | 906 | 1078 14 6 900 880
Unterseite nutzen, verwenden Sie entweder die LEKFS40E1-10000] | 1356 | 1405 | 1006 | 1178 | 16 7 | 1050 | 1030
gehéuse- oder die aufnahmeseitige Bohrung. LEKFS40E1-11000] | 1456 | 1505 | 1106 | 1278 18 8 1200 | 1180
LEKFS40E[1-1200C1 | 1556 | 1605 | 1206 | 1378
45
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[T IIE I Schiittenausfihrung Serie LEKFS
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: Links/Rechts paralleler Motor

LEKFS16RE
Motoroption: Mit Motorbremse
Motorbremsenkabel (@ 3,5)
B Motorkabel (2 x @ 5)
Dx 100 (=E F
( 1)00 3 H9 (305 © .24
035 Tiefe 3%5 x 141 (2.4)
. il S| ]} 28 125
< |
@ = = = = K 1
® 8 l “ @3 H9 (+g,025 Kabellange ~ 250
0005 Tiefe 3*5 = |
3 H9("¢™)
Tiefe 3*5
G H 8
L Signalgebernut
: 2 ignalgebernu
7 | (37) A (Schlittenverfahrweg) 37 (29,5) (1 Reihe pro Seite)
(41) [39]*4 Hub 39 [(41)]*4
(4) [2]*4 li[Reterenzposition]"4 [Referenzpositon]S 2 [(4)]*4
(@ 3H9)
vl w
| ™
O <
Kabellédnge ~ 25!
abelange ~ 250 Gewindetiefe 7
Motorkabel (2,4) 96 (2,4) (Erdungsanschluss)
(2xQ@5) 65 80
Bezugsebene fir Gehausemontage T Mo?oreinbaulage: Motoreinbaulage:
(Abmessungsbereich B)*" @ 3 Ho (*95) Tiefe 3 - Links, parallel Rechts, parallel
e - o 95,7 95,7
W\ : - H = o =~ . ! -
H\' = s = Li c':I 9 ! ! 9 c':"
4XM4x0,7 RS Sy _—e S - i |
Gewindetiefe 6,4 3 12
3 HY (09%%) Tiefe 3
24
50
(72)

=1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3 mm
sein. (Empfohlene Héhe: 5 mm).
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehausemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehdusemontage-Bezugs-
ebene Uberstehen kénnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Beriihrungen mit Werkstlicken, der Ausriistung usw. zu

vermeiden.
*2

angebrachte Werkstiicke die anderen Werkstlcke oder Anlagenteile im Umfeld des Schlittens nicht behindert.

*3
#4
*5

Position nach der Riickkehr zur Referenzposition
Der Wert in [ ] zeigt an, wenn die Referenzierrichtung geéndert wurde.
Wenn Sie die Positionierstiftbohrungen auf der Unterseite nutzen, verwenden Sie entweder die gehduse- oder die aufnahmeseitige Bohrung.

Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zurtick zur Referenzposition verfahrt. Stellen Sie sicher, dass am Schlitten

Abmessungen [mm]
Modell L A B n E F G H

LEKFS16[JE[]-50] | 166,5 | 56 | 130 15 25
LEKFS16[JE[]-100[]| 216,5 | 106 | 180 | 4 — 80
LEKFS16[JE[J-150L]| 266,5 | 156 | 230
LEKFS16[JE[]-200[]| 316,5 | 206 | 280 5 200 180
LEKFS16[JE[]-250(]| 366,5 | 256 | 330
LEKFS16[JE[]-300(]| 416,5 | 306 | 380 8 300 | 49 | g0 | 2°
LEKFS16[JE[]-350[]| 466,5 | 356 | 430
LEKFS16[JE[]-400[]| 516,5 | 406 | 480 10 400 380
LEKFS16[JE[]-450[1]| 566,5 | 456 | 530
LEKFS16[JE[]-500[| 616,5 | 506 | 580 | 12 500 480
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Serie LEKFS

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: Links/Rechts paralleler Motor

LEKFS25RE Motoroption: Mit Motorbremse
B 10
D x 120 (=E) F
120 3H9 (*59%) Motorbremsen- © S
NG 45 Tiefe 35 kabel (@ 3,5) © M
* Kabellange ~ 250 - 9
<« 8 3
Q - - - - - [}
(125,5) (2,4) R
T (109) R N
[Te} §>U* 3H9 (+8,025) O 3H9 (+0,025 — = —
Tiefe 3+5 Tiefe 35 \ - ] 2
G H % i Motorkabel
(2xQ@5)
===
L
10 | . (52) A (Schlittenverfahrweg)*2 52 405
(56) [54]* Hub 54 [(56)]** 58
(4) 2 21 (C)) i I 75 48)
[Referenzposition]*4 [Referenzposition]3 % .
[ } T 1 v a
% w| gl
& ]
o °°T M4 x 0,7
gl ¥ Gewindetiefe 7 Signalgebernut
(Erdungsanschluss) (1 Reihe pro Seite)
© [124
(o]
Motorkabel 3
(2x@5) S
@ 3H9 (*4%%°) Tiefe 3 (85) (24 2
Bezugsebene fiir Gehdusemontage 4xM5x0.8 (68.5) e =
(Abmessungsbereich B)*1 Gewindstiefe 8.5 = Motoreinbaulage: Motoreinbaulage:
\ N — Links, parallel Rechts, parallel
= = = - = ©
=4 106 106
«©
)
] ‘ O ® ‘ ®
= i | =M=
22,5 ® ® ® ‘ °
3H9 (+g,025)
Tiefe 3
%1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir
Gehausemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene
bzw. der Stifte min. 3 mm sein. (Empfohlene Hohe: 5 mm).
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemon-
tage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der
Gehiausemontage-Bezugsebene iiberstehen kdnnen. Achten Sie  Abmessungen [mm]
darauf, einen Spalt__von 1mm oder_lmehr vorzusehen, um Berlih- Modell L A B n D E F G H
) /r_\LtIJngtjendn'n_lt Wer:kls;u(;:ken, d(e;r Agsrhtﬁtung um) zu verm:|den. LEKFS25E1-500] 210,5 56 160 20 30
" Gioser zrick zur Referonzposfion verZhr, Stellon Sie sicher, | LEKES2BEL-1000) [ 2605 | 106 [ 210 | 4 | — | -~ 100
dass am Schlitten angebrachte Werkstlcke die anderen Werkstt- LEKFS2501EC-1500 | 3105 | 156 | 260
cke oder Anlagenteile im Umfeld des Schlittens nicht behindert. LEKFS250JEC-20000 | 360,5 | 206 | 310 6 2 240 220
3 Position nach der Riickkehr zur Referenzposition LEKFS2500EC)-25000 | 4105 | 256 | 360
=4 Der Wert in [ ] zeigt an, wenn die Referenzierrichtung geéndert LEKFS25CEC-300C] | 460,5 | 306 | 410
wurde. LEKFS2500E1-350C01 | 510,5 | 356 | 460 8 3 360 35 340 45
x5 Wenn Sie die Positionierstiftbohrungen auf der Unterseite nutzen, LEKFS25E[1-400] | 560,5 | 406 | 510
verwenden Sie entweder die gehduse- oder die aufnahmeseitige LEKFS251E[-4500] | 610,5 | 456 | 560
Bohrun 10 4 480 460
« Diese Agbildun zeigt die Einbaulage der rechtseitigen parallelen e o g e I o R
Motorausmhrung 9 g gen p LEKFS2500EC-6000] | 760,5 | 606 | 710 | 12 | 5 | 600 580
’ LEKFS250JE[1-7000] | 860,5 | 706 | 810 | 14 6 720 700
LEKFS2500E1-80001 | 960,5 | 806 | 910 | 16 7 840 820
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[T IIE I Schiittenausfihrung Serie LEKFS
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: Links/Rechts paralleler Motor

LEKFS32RE Motoroption: Mit Motorbremse
20
B 15 - 2
D x 150 (= E) 15 ﬁﬂ i
150 5H9 (*5%%)
nx955 Tiefe 5*6 Motorbremsen- °
AN kabel (0 3,5) 8 =]
© Kabelldnge ~ 250 a
8 o = - - - R == 0 qé)
© =
10 (137) &5 24 8
© 5H9 (*3%%) @ 5H9 (9% = (116,5) i <
Tiefe 56 Tiefe 5+6 — 7 \ =
3 Z — )
G 25 - e
Motorkabel
o®o o S EE—
(2x@5)
© 0O
L
10 (62) A (Schiittenverfahrweg)*2 62 55
(66) [64]** Hub 64 [(66)]**
) [21** (@™ 1 , 70
\[Fleferenzposition]*4 [Referenzposition]*3 ; -Sr(':shcgsz; (85)  (59.9) 48
° rd
e =" [l i=ai i 4
(e} —~
o| =H|| B 2
\ | = E 3]
Signalgebernut*5 of of M4 x 0,7 I-QT‘
(1 Reihe pro Seite) ¢ 3 Gewindetiefe 8 ©
(Erdungsanschluss) 7.5
064 @ 6,4 (4 Standorte)
5H9 M6 (4 Standorte) 24
e il Motoreinbaulage:
T | ~ Motorkabel 2 Links, parallel
— ) w9 u 132,5
ol (2x@5) © 2
c-C 8| @5H9 ('3 Tiefe 8 735) (94) 24 2 : =
(Senkungstiefe 3) : < sl g %
PP 7 \ o ;
?:;;g:szzizzg::j;hgl;ff montage 4 x M6 x 1 Gewindetiefe 15,2 ] o) a \ a
(Senkungstiefe 3) | ® '
\ o Motoreinbaulage:
o Rechts, parallel
N 1325
] t ®
C |sHo (9°) Tiefe 8 % ol o
(Senkungstiefe 3) ‘ ©|©
21 — *
42
70
(122)
#1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage
montieren, sollte die Héhe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3 mm sein.
(Empfohlene Hohe: 5 mm). Abmessungen [mm]
Beachten Sie zudem, dass andere Fléchen als die Gehdusemontage- Modell L A B n D E G
Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Geh&dusemontage- LEKFS320E[1-500] 245 56 180
Bezugsebene (iberstehen kénnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder LEKFS32JE[]-1000] 295 106 | 230 4 — — 130
mehr vorzusehen, um Berihrungen mit Werkstiicken, der Ausriistung usw. zu LEKFS320E]-1500] 345 156 280
vermeiden. LEKFS32[]E(1-200C] | 395 | 206 | 330
2 Abstand, innerhalb dessen der Schiitten sich bewegen kann, wenn dieser zurick | EKFS32JE[1-250] 445 256 | 380 6 2 300 280

zur Referenzposition verféhrt. Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte | EKFS320E-3000] 495 | 306 | 430
Werkstiicke die anderen Werkstiicke oder Anlagenteile im Umfeld des Schiittens | EKFS320JE[1-3500] 545 | 356 | 480

nicht behindert LEKFS3200EC-4000] | 595 | 406 | 530 | 8 3 | 450 | 430

#3 Position nach der Rickkehr zur Referenzposition. LEKFS320EL-4500] 645 456 580
#4 Der Wert in [ ] zeigt an, wenn die Referenzierrichtung geéndert wurde. LEKFS32EC-5000] 695 506 630

#5 Zur Befestigung von Signalgebern ist ein Distanzstiick (BMY3-016) erforderlich. LEKFS320EC-6000] 795 606 730 10 4 600 580
Bitte separat bestellen.

«6 Wenn Sie die Positionierstiftbohrungen auf der Unterseite nutzen, verwenden Sie ::Eﬁ:gggggg:;ggg ggg ggg ggg [ 2 750 730
entweder die gehduse- oder die aufnahmeseitige Bohrung. LEKFS32E-9000] 1095 | 906 | 1030 14 6 900 880

+7 Wenn der Separalor vom Tisch entfert wird. LEKFS3200EC-1000C] | 1195 | 1006 | 1130 16 7 1050 | 1030

= Diese Abbildung zeigt die Einbaulage der rechtseitigen parallelen Motorausfiihrung.
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Serie LEKFS

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: Links/Rechts paralleler Motor

LEKFS40RE
S40 Motoroption: Mit Motorbremse
B 20 o
D x 150 (= E) 60 15 %}ﬂiﬁ
150
. Motorbremsenka
+0,030 6 o
nx 96,6 6H9 (™) Tiefe 6 (03 %
Kabelldnge ~ 250 S
~ - :%
R _ _ _ _ _ _ _ E% (1645)| 2,4) 2
(138,5), : ’ <
~ 11 6H9 (+8.030) @ 6H9 (+8,030/ ] : g
Tiefe 66 Tiefe 66 —
= = = ® o © . Motorkabel
G 70 E (2x @ 5)
= ® o o | I~
L
13 (86) A (Schlittenven‘ahrweg)*2 86 62,4
(90) [88]** Hub 88 [(90)]*4 90
(4) [21* O 3 (C)) i
[Referenzposition]*4 [Referenzposition]*3 7 85) . (60) &1
£ r T - I ‘
| —] —|
| | SE:IIE | g
|| > b
Signalgebernut*d o o g:\/\)/(ir?éZtiefe . of !
X . pos 8
(1 Reihe pro Seite) © (Erdungsanschluss
[J24
Motoreinbaulage:
Links, parallel
Motorkabel 2
0 S 153
(2x@5) © @
(121,5) @4 = 5 =5
@ 6H9 (3% Tiefe7  (95.5) 1L 8 <3 % \
Bezugsebene fiir Gehausemontage £ = ©
o 4 x M8 x 1,25 ] @] o o
(Abmessungsbereich B) Gewindetiefe 13 | ;
- = - == o Motoreinbaulage:
- 5 o = 0 Rechts, parallel
- - - - - - 3 153
®) J
[0) [0) ﬂj L] L
[
N " 6H9 (9% Tiefe 7 % 33
30 e S
60
106
(170)
#1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene flir Gehause-
montage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte
min. 3 mm sein. (Empfohlene Héhe: 5 mm). Abmessungen
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Geh&dusemontage- Mode% L A B n D E gnm]
Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Geh&dusemontage-
Bezugsebene uberstehen kénnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 ::E:g;g:gmgm';ggm 203'1 ;56 338 4 — 150 130
mm oder mehr vorzusehen, um Beriihrungen mit Werkstuicken, der LIEC- o 53, 06 378
Ausriistung usw. zu vermeiden. LEKFS4001E[-2500] 503,4 256 428 6 2 300 280
«2 Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser LEKFS400EC-30000 553,4 306 478
zurlick zur Referenzposition verfahrt. Stellen Sie sicher, dass am LEKFS400EC-35000 603,4 356 528
Schlitten angebrachte Werkstlicke die anderen Werkstlicke oder LEKFS400EC-4000) 653,4 406 578 8 3 450 430
Anlagenteile im Umfeld des Schilittens nicht behindert. LEKFS400JE-4500] 703,4 456 628
+3 Position nach der Riickkehr zur Referenzposition LEKFS400E1-5000] 753,4 506 678 10 4 600 580
«4 Der Wert in [] zeigt an, wenn die Referenzierrichtung geéndert wurde. LEKFS400JE1-6000] 853,4 | 606 778
#5 Zur Befestigung von Signalgebern ist ein Distanzstiick (BMY3-016) LEKFS400EC-7000] 953,4 | 706 878 12 | 5 750 730
erforderlich. Bitte separat bestellen. LEKFS40C1EC1-800C] 1053,4 | 806 978 14 6 900 880
«6 Wenn Sie die Positionierstiftbohrungen auf der Unterseite nutzen, LEKFS40CJEJ-900C] 1153,4 | 906 1078
verwenden Sie entweder die gehause- oder die aufnahmeseitige Bohrung. LEKFS40CJECJ-100000 | 1253,4 | 1006 | 1178 | 16 7 | 1050 | 1030
« Diese Abbildung zeigt die Einbaulage der rechtseitigen parallelen LEKFS40C1EC-1100C1 | 1353,4 | 1106 | 1278 18 8 | 1200 | 1180
Motorausfiihrung. LEKFS40E[1-12000] | 1453,4 | 1206 | 1378
49
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AC-Servomotor JEXNEelm

Spindelantrieb
Serie LEKFS

serie LECY] »S. 60

LEKFS3

Hoher Steifigeit und Prézision Schlittenausﬁjhrung |

LEKFS25, 32, 40

Bestellschliissel

CE

Siehe Seite 128 fir Details.

nc
DA

@

200

6666 ééé éécbcb

o GroBe 9 Motoreinbaulage e Steigung [mm] e Hub [mm] @ Motoroption
Gerade Symbol| LEKFS25 | LEKFS32 | LEKFS40 50 50 [ — [ OhneOption |
32 R Rechts, parallel H 20 24 30 bis bis [ B | Mit Motorbremse |
40 L Links, parallel A 12 16 20 1200 1200
B 6 8 10 * Einzelheiten entnehmen Sie aus
der nachfolgenden Tabelle der
9 Motorausf[jhrung kompatiblen Hibe.
[10} . 0 Fettauftrag Motor-Controller Ausfiihrung
Symbol| Ausfilhrung Ausgng o M Tl R R (Schutzbanditeil) Kompatible | Versorgungs- | GroBe
W |GreBe Motor-Controller -
Ausfihrung — Mit \ Motor-Controller | spannung [V] | 25 | 32 | 40
S2*1 | AC-Servomotor | 100 | 25 A1/A2  |LECSACI-S1 [ N | Obhne (Rollenspezifikation) | — | Ohne Motor-Controler - ® o o
S3 | (nkemental |200| 32 | A1/A2 |LECSAC)-S3 A1 | LECSA1-SL]|100bis120/ @ | @ | —
S| Eoce) [a00[ 40 | Ao |lECSA2SY (@ " a2 A2 | LECSA2-SL] 200bis230/ @ | @ | @
B> |LECSB2-T5 kabelausfiihrung B2 | LECSB2-TL] [200bis240|/ @ (@ | @
c2 LECSC2-T5 — Ohne Kabel Cc2 LECSC2-T(] [200bis230 @ | @ | ®
T6*2 100 | 25 S2 | LECSS2-TC] |200bis240| @ | @ | @
N2/E2/92/P2 |LECSN2-T5-] S Standardkabel I
S2__ |[LECSS2-T5 R__| Robotikkabel (flexibles Kabel) N2 | LECSN2-T5 |200bis 240 @ | — | —
B2 LECSB2-T7| =1 Ein Motorkabel und ein Encoderkabel sind gg tgggmﬂgg 288 B!S 238 : e
T7 AC-Servomotor 200 | 32 c2 LECSC2-T7 im Lieferumfang enthalten. (Ein Bremskabel LA IS ——
(Absolut-Encoder) NDZED290ZPD2 | LECSND2-T7-0] ist ebenfalls enthalten, wenn die Motoroption P2 |LECSN2-T5-P|200bis240| @ | — | —
S2 LECSS2-T7 ,B: mit Motorbremse* ausgewahit wird.) ND2 |LECSND2-TC1[200 bis240| — | @ | @
B2 LECSB2-T8 *2 Die Standardrichtung der Kabeleinfiihrung ist ED2 |LECSND2-TC-E 200 bis240| — | @ | @
Co LECSCoT8 ,,(B) Gegenachsen§e|te“. Bei den Ausfuhrungen 9D2 |LECSND2-T-9|200 bis240| — | @ | ®
T8 400 | 40 NO2ED202P02 [LECSND2-T8.0] mit Motor rechts/links parallel des Spindelan- PD2 |LECSND2-TC-P|200 bis 240| — | @ | @
triebs ist die Kabeleinfihrungsrichtung ,(A) Ach- - - -
S2 LECSS2-T8 senseite". (Details finden Sie auf Seite 111.) * Bei Wahl der Motor-Controller Ausfihrung ist ein Kabel

*1 Fur die Motorausfiihrung S2 fligen Sie fir den kompatiblen

Motor-Controller das Suffix S1 an die Bestell-Nr. an.

0 Kabelldnge*' [m]

inbegriffen. Kabelausfiihrung und -lange auswahlen.
Beispiel: S2S2: Standardkabel (2 m) + Motor-Controller
(LECSS2)

*2 FUr die Motorausfiihrung T6 ist die Bestell-Nr. des kompatiblen Ohn .
e Kabel S2: Standardkabel (2 m)
Motor-Controllers LECSLI2-TS. 2 2 —: Ohne Kabel und Motor-Controller
e . ~ * Bei Wahl der Motorausfiihrung “T6”, wéhlen Sie einen
Stiitzfiihrung/Serie LEFG . 2 z 1% der Motor-Controller LECSNC-T Serie: “N2,” “E2." “92.”
Die Stutzfuhrung wurde entwickelt, b oder “P2.”
um Werkstlicke mit starkem Uber- & - «1 Die Kabel von Motor, Encoder und Mo-
hang zu stitzen. (WEB-Katalog) . torbremse haben dieselbe Lénge. m I/0-Kabelldnge [m]*!
.. = Ohne Kabel
Tabelle der verwendbaren Hiibe @: Standard H Ohne Kabel (nur Stecker)
Serie Hub 1 1,5
50 |100|150|200|250 300350 |400|450500|600|700|800|900[1000{1100{1200] «1 Wenn ,ohne Motor-Controller* als Ausfihrung gewahlt
25 ® © 6 6 6 o o o o o o o o — | — | — | - wird, kann nur ,—: Ohne Kabel* ausgewahlt werden.
32 [e e e e e el e oo oo oo e || s o debtese
40 - | -1 ®© ®© e &6 & & & o o o o o o o o ' P g '

* Bitte setzen Sie sich fir Hibe, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden

Kompatible Motor-Controller

’ Fiir Signalgeber siehe Seiten 70 bis 73. ‘

Impulseingang-Aus- Impulseingang-Aus- | CC-Link Direktein- Netzwerkkarten-
fiihrung/Positionier- fuhrung . ‘ gangstyp i Ausfiihrung
ausfiihrung == ! = i
Motor-Controller Ausfiihrung “ | K :
= f
i y :- 4
U w
Serie LECSA LECSB-T LECSC-T LECSS-T LECSNL-T
Anzahl der Punktetabelle Bis zu 7 Bis zu 255 Bis zu 255 (2 Stationen belegt) — Bis zu 255
Impulseingang O O — — _
Verwendbares Netzwerk — — CC-Link SSCNETII/H PROFINET, CInerCAT

EtherNet/IP™

Encoder

Inkremental-Encoder
17-bit

Absolut-Encoder 22-bit

Absolut-Encoder 18-bit

Absolut-Encoder 22-bit

Absolut-Encoder 22-bit

Kommunikationsfunktion

USB-Kommunikation

USB-Kommunikation, RS422-Kommunikation

USB-Kommunikation USB-Kommunikation

Versorgungsspannung [V]

100 bis 120 VAC (50/60 Hz)
200 bis 230 VAC (50/60 Hz)

200 bis 240 VAC (50/60 Hz)

200 bis 230 VAC (50/60 Hz)

200 bis 240 VAC (50/60 Hz)

200 bis 240 VAC (50/60 Hz)

Details auf Seite

96

*1 Der Punktetabellemodus LECSNUI-T ist nur fir PROFINET und EtherCAT verfligbar.
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Serie LEKFS

Technische Daten

AC-Servomotor

Modell LEKFS25 LEKFS32 LEKFS40
Hub [mm] 50 bis 800 50 bis 1000 150 bis 1200
Horizontal 10 20 20 30 40 45 30 50 60
Nutzlast [kg]*! -
Vertikal 4 8 15 5 10 20 7 15 30
Max. 400 1500 900 450 1500 1000 500 1500 1000 500
401 bis 500 1200 720 360 1500 1000 500 1500 1000 500
501 bis 600 900 540 270 1200 1000 500 1500 1000 500
% Geschwin- | Hub- | 601 bis 700 700 420 210 930 620 310 1410 940 470
£ | digkeit*2 be- 701 bis 800 550 330 160 750 500 250 1140 760 380
< | [mmis] reich  |8o1 bis 900 — — — 610 410 200 930 620 310
§ 901 bis 1000 - - - 510 340 170 780 520 260
5 1001 bis 1100 — — — — - — 500 440 220
5 1101 bis 1200 — — — — — — 500 380 190
2 | Max. Beschleunigung/Verzdgerung [mm/s?] 20000 (Siehe Web-Katalog zu den Grenzen der Nutzlast und des Einschaltdauer).
g Positionierwiederholgenauigkeit [nm] +0,01
_E Umkehrspiel [mm]*3 Max. 0,05
@ | Spindelsteigung [mm] 20 12 | e [ 24 | 16 8 | 3 [ 20 | 10
StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2]+4 50/20
Funktionsweise Kugelumlaufspindel (LEKFSL]), Kugelumlaufspindel + Riemen (LEKFSCIR/L)
Flihrungsart Linearflhrung
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] Max. 90 (keine Kondensation)
Schutzart IP30
£ | Motorleistung/GréBe 100 W/I40 [ 200 W/J60 [ 400 W/CI60
;.i:‘: Motorausfiihrung AC-Servomotor (100/200 VAC)
;,"- H Motorausfihrung S2, S3, S4: Inkremental-Encoder 17-bit ( Einstelleinheit: 131072 Pulse/Umdrehung)
% < | Encoder*7 Motorausfiihrung T6, T7, T8: Absolut-Encoder 22-bit ( Einstelleinheit: 4194304 Pulse/Umdrehung) (Fir LECSB2-TLI, LECSS2-TLI)
2 Motorausfiihrung T6, T7, T8: Absolut-Encoder 18-bit (Einstelleinheit: 262144 Pulse/Umdrehung) (Fir LECSC2-TJ)
E Leistungsaufnahme [W]*5 Max. Leistungsaufnahme 445 [ Max. Leistungsaufnahme 725 [ Max. Leistungsaufnahme 1275
s | Ausfiihrung*6 Spannungsfreie Funktionsweise
3 [ Haltekraft [N] 78 | 131 | 256 131 [ 197 | 385 220 | 330 | 660
E § Leistungsaufnahme bis 20 °C [W] 6,3 7,9 7,9
* | Spannungsversorgung [V] 24 VDC (0/-10 %)

+1 Siehe Seiten 28 flr Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Flhrung).

#2 Die zulassige Geschwindigkeit hangt vom Hub ab.

+3 Ein Richtwert zur Fehlerkorrektur im Umkehrbetrieb.

=4 StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer und senkrechter Richtung zur Gewindespindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktion im versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Fallversuch wurde sowohl in axialer als auch in vertikaler Richtung zur
Gewindespindel durchgefiihrt. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)

x5 Zeigt die maximale Leistung wéhrend des Betriebs an (einschlieBlich des Motor-Controllers) Bei der Auswahl der Spannungsversorgung ist die Span-
nungsversorgung des jeweiligen Motor-Controllers zu beachten.

6 Nur wenn die Motoroption "Mit Verriegelung" ausgewahlt ist.

+7 Bei den Motorausflihrungen T6, T7 und T8 &ndert sich die Auflésung je nach Ausfliihrung des Motor-Controller.

Gewicht
Serie LEKFS25
Hub [mm] 50 100 150 200 250 300 350 | 400 | 450 500 600 700 800
. S2 2,0 2,1 2,3 2,4 2,6 2,7 2,8 2,9 3,1 3,2 3,5 3,8 4,1
Motorausfiihrung
T6 2,1 2,2 2,4 2,5 2,7 2,8 2,9 3,0 3,2 3,3 3,6 3,9 4,2
Zusatzgewicht mit Verriegelung [kg] S$2:0,2/T6:0,3
Serie LEKFS32
Hub [mm] 50 100 150 200 250 300 350 | 400 450 500 600 700 800 900 | 1000
. S3 3,4 3,6 3,8 4,0 4,3 4,5 4,7 4,9 5,1 5,3 5,8 6,2 6,6 7.1 7,5
Motorausfiihrung
T7 3,3 3,5 3,7 3,9 4,2 4,4 4,6 4,8 5,0 5,2 5,7 6,1 6,5 7,0 7,4
Zusatzgewicht mit Verriegelung [kg] S3:0,4/T7:0,5
Serie LEKFS40
Hub [mm] 150 200 250 300 350 400 | 450 500 600 700 800 900 | 1000 | 1100 | 1200
, S4 5,9 6,2 6,5 6,8 7.1 7.4 7,7 8,0 8,6 9,2 9,8 10,4 | 11,0 | 11,6 | 12,2
Motorausfiihrung
T8 6,0 6,3 6,6 6,9 7.2 7,5 7.8 8,1 8,7 9,3 9,9 10,5 | 11,1 1,7 | 12,3
Zusatzgewicht mit Verriegelung [kg] S4:0,5/T8:0,5
51
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I Schiittenausfiihrung/Kugelumlaufspindel Serie LE K F S

Konstruktion: Axialer Motor

AC-Servomotor

o (4

T/ )
o) /( al LB
= /L o) /
m - - [ J, ﬂﬁil?
o
E ) \ ) =
* é@
i = ‘\ = E o'o ‘\9 L/ ‘ / of i
i — SNl
_— | | L
i — = © 0 ©
h A-A
Stiickliste
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.
1 |Gehéuse Aluminiumlegierung Eloxiert 16 | Gummibuchse NBR
2 |Schienenfiihrung — 17 |Bandanschlag Rostfreier Stahl
3 |Kugelumlaufspindel — 18 | Staubschutzband Rostfreier Stahl
4 | Kugelumlaufspindel, Mutter — 19 | Dichtung Magnet —
5 |[Schlitten Aluminiumlegierung Eloxiert 20 |Lager — Hub 300 mm oder mehr
6 |Blindplatte Aluminiumlegierung Eloxiert 21 |Lager -
7 |Schutzbandhalter Kunstharz 22 |Magnet —
8 |Gehduse A Aluminium-Druckguss | Beschichtung 23 |Rollen-Baugruppe — Ohne Schmierfett-Anwendung
9 |Gehéduse B Aluminium-Druckguss | Beschichtung . .
10 |Lager Anschlag Aluminiumlegierung ErsatZteIIE/SChml_erfett
11 | Motorhalterung Aluminiumlegierung | Beschichtung Eclcich - Eeslel NG
12 | Kuool Kugelumlaufspindel
uppiung — Schienenfithrung
13 |Motorgehiause Aluminiumlegierung Eloxiert GR-5-010 (10 g)
— - - Staubschutzband GR-S-020 (20 g)
14 | Endabdeckung Aluminiumlegierung Eloxiert (Wenn ,Ohne* fiir die Schmierfett-Anwendung ausgewahit
15 | Motor — ist, wird das Schmierfett nur auf der Riickseite aufgetragen.)

O
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Serie LEKFS

Konstruktion: Links/Rechts paralleler Motor

i 1 @3
© ° g, = 2 %
OO

e == 1o

c-C

1 18
— T ©
® ® \ \ b
% % ! \ f I © ©
13 \ onull = f
% - ==\ [ o0®0 o o @
P - . SR
A = = A
\ O =19 R00 YEAN ®
EE é@ 1 8
Stiickliste ‘\
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.
1 |Gehéause A[uminiumlegierung Eloxiert 21 |Dichtung Magnéﬁ \ —
2 |Schienenfiihrung ‘\ — 22 |Lager \ — Hub 300 mm oder mehr
3 |Kugelumlaufspindel \ - 23 |Lager \ \ -
4 | Kugelumlaufspindel, Mutter \ — 24 |Magnet \ \ —
5 |Schlitten Aluminiumlegierung Eloxiert 25 RoIIen-Baugruppé\ \— Ohne Schmierfett-Anwendung
6 |Blindplatte Aluminiumlegierung Eloxiert
7 |Schutzbandhalter Kunstharz Ersatzteile/Riemen
8 |Gehduse A Aluminium-Druckguss |  Beschichtung Nr. GroBe Bestell-Nr.
9 |Gehduse B Aluminium-Druckguss |  Beschichtung 25\ \ LE-D-6-2
10 |Lager Anschlag Aluminiumlegierung 14 32\ \LE-D-6-3
11 |Rickfiihrblech Aluminiumlegierung |  Beschichtung 40 | LE-D-6-4
12 |Riemenscheibe Aluminiumlegierung . . e&
13 |Riemenscheibe Aluminiumlegierung Ersatzteile/Schmierfett
15 |Abdeckplatte Aluminiumlegierung Eloxiert Bereich Bestell-Nr.
16 | Tischdistanzstiick [LEKFS32 Aluminiumlegierung Eloxiert Kugelumlaufspin&jel
— Schienenfiihrun
17 |Motor _ : : é GR-S-010 (10 g)
18 |Motoradapter Aluminiumlegierung | Beschichtung Staubschutzband GR-S-020 (20 g)
19 |Bandanschlag Rostfreier Stahl (Wenn ,Ohne* fiir die Schmierfett-Anwendung ausgewahlt
20 | Staubschutzband Rostfreier Stahl ist, wird das Schmierfett nur auf der Riicksgite aufgetragen.)
53
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I Schiittenausfiihrung/Kugelumlaufspindel Serie LE K F S

Abmessungen: Axialer Motor

AC-Servomotor

LEKFS25

B 10
D x 120 (= E) F
120 3 H9 (*39%%) Tiefe 3+4
nxad4,5
<
© B . . N _ N -
<
Te] 3 H9 (+8,025) @ 3 H9 (+0,025
Tiefe 3+4 G Tiefe 3*4 H
Signalgebernut
L 2,2) (1 Reihe pro Seite)
10 | (52) A (Schlittenverfahrweg)*2 52 169 (Mit Verriegelung: 209)
Motorbremsenkabel (0 4,5)*5 (56) Hub (54) 58
Motorkabel | Encoderkabel .4 Z-Phasen-Erkennungsposition: 2 +1)*3 Motorseite Hubende l._7r38
(@ 6) @ 5 (D7) i (@ 6H9)
i —— u'{ ] 8
© <
(V)
oFg)
. . o ¥
=5 Mit Verriegelung ™ 6 M4 x 0,7
(102) %edwindetiefhtle 8
o4 (Erdungsanschluss)
45
Bezugsebene fiir Gehdusemontage 4,X g’lf Xfo’g fe— 22,5 0,025
(Abmessungsbereich B)*1 windetete 5, @3 H9 (") Tiefe 3
\ - - 4 - 3
- R B _| [ I_WJU -
%; E#_
o 0]
5] 3]
3 HY (*3°%%) Tiefe 3

1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene flir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3 mm
sein. (Empfohlene Hohe: 5 mm).
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehdusemontage-Bezugsebe-
ne Uberstehen kénnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Berihrungen mit Werkstlcken, der Ausristung usw. zu
vermeiden.

#2

angebrachte Werkstlcke die anderen Werkstiicke oder Anlagenteile im Umfeld des Schlittens nicht behindert.

*3
w4

Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende der Motorseite.
Bei Verwendung der Positionierstiftbohrung fiir die Gehauseunterseite nicht gleichzeitig die Stiftbohrung an der Unterseite des Geh&use B benutzen.

Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zuriick zur Referenzposition verféhrt. Stellen Sie sicher, dass am Schlitten

Abmessungen [mm]
L
Modell Ohne Mit A B n D E F G H
Verriegelung |Verriegelung

LEKFS25011-500] 339 379 56 | 160 20 30
LEKFS2501-1000J 389 429 106 | 210 4 — — 100
LEKFS2501-1500] 439 479 156 | 260
LEKFS2511-2000] 489 529 206 | 310
LEKFS25010-2500 | 539 579 | 256 |ae0 | © | 2 |2 220
LEKFS25[11-300C] 589 629 306 | 410
LEKFS2511-3500] 639 679 356 | 460 | 8 3 | 360 | . |340| .
LEKFS25011-4000] 689 729 406 | 510
LEKFS25011-4500] 739 779 456 | 560
LEKFS25017-5000 | 789 829 | 506 | 610 ° | * |40 460
LEKFS25[11-600C] 889 929 606 | 710 | 12 5 | 600 580
LEKFS25011-7000] 989 1029 706 | 810 | 14 | 6 | 720 700
LEKFS2511-8000] 1089 1129 806 | 910 | 16 7 | 840 820
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Serie LEKFS

Abmessungen: Axialer Motor
-
LEKFS32
B 15
D x 150 (= E) 15
150 5 HY (*39%%9) Tigfe 5+5
nxJ55
WXL ©
o - - o o
©
0 10 5 H (*99%0) @ 5 H (9%
Tiefe 55 Tiefe 5+
25
L (2,2)
10 (62) A (Schlittenverfahrweg)*2 62 201 (Mit Verriegelung: 231)
Motorbremsenkabel (@ 4,5)6 (66) Hub (64) 70
Motorkabel ' / Encoderkabel (4)  Z-Phasen-Erkennungsposition: 2 +1)*3 Motorseite Hubende 48
(@ 6) @7) (9 5H9) I ———
&g _ y
b —— vy [ 1 [ <
: © $
‘ ! 7 | © 3
) ‘ ) Signalgebernut*4 ol 2
«6 Mit Verriegelung (1 Reihe pro Seite) Q| “© 75 ||, \M4x0,7
(122) Gewindetiefe 8
20 (Erdungsanschluss)
Bezugsebene fiir Gehdusemontage 4% M6 X 1 42
(Abmessungsbereich B)*1 o 21
~\ Gewindetiefe 9,5 l
o Te] <
© O <

5 HY (*39%) Tiefe 5

=1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene flir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3 mm

sein. (Empfohlene Hohe: 5 mm).

Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehdusemontage-Bezugsebe-
ne Uberstehen kdnnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Berihrungen mit Werkstiicken, der Ausrlistung usw. zu ver-

meiden.

x2 Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zuriick zur Referenzposition verfahrt. Stellen Sie sicher, dass am Schlitten ange-

brachte Werkstiicke die anderen Werkstiicke oder Anlagenteile im Umfeld des Schlittens nicht behindert.
=3 Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende der Motorseite.
x4 Zur Befestigung von Signalgebern ist ein Distanzstiick (BMY3-016) erforderlich. Bitte separat bestellen.
x5 Bei Verwendung der Positionierstiftbohrung fiir die Gehduseunterseite nicht gleichzeitig die Stiftbohrung an der Unterseite des Geh&use B benutzen.

55

Abmessungen [mm]
L
Modell Ohne Mit A B n D E G
Verriegelung|Verriegelung

LEKFS3200-5000 391 421 56 180
LEKFS320-1000 441 471 106 230 4 — — 130
LEKFS3200-15000 491 521 156 280
LEKFS32011-2000] 541 571 206 330
LEKFS320-2500] 591 621 256 380 6 2 300 280
LEKFS320-3000] 641 671 306 430
LEKFS3201-3500] 691 721 356 480
LEKFS3201-400C] 741 771 406 530 8 3 450 430
LEKFS3200-4500] 791 821 456 580
LEKFS320-5000] 841 871 506 630
LEKFS3201°-6000] 941 971 606 | 730 | 0 | 4 | 600 | 980
LEKFS3201-700C] 1041 1071 706 830 12 5 750 730
LEKFS32011-8000] 1141 1171 806 930
LEKFS32011-9000] 1241 1271 | 906 | 1030 | ¢ | & | 900 | 88O
LEKFS3200-10000 1341 1371 1006 | 1130 16 7 1050 | 1030
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I Schiittenausfiihrung/Kugelumlaufspindel Serie LE K F S

Abmessungen: Axialer Motor

LEKFS40
B 15
D x 150 (= E) 60
150 6 H9 (*0°%) Tiefe 6+5
nxd6,6
N ~]
© - - - o o
~
™~ 11 \6 Ho (+g,oso) 36 HO (+g,030)
Tiefe 6*5 Tiefe 6*5
70
Motorbremsen- L (3,1)
kabel (@ 4,5)*6 13 (86) A (Schlittenverfahrweg)*2 86 2235 (Mit Verriegelung: 253,5)
(90) Hub (88) 90
Motorkabel \ Encoderkabel U4  Z-Phasen-Erkennungsposition: 2 +1):3 Motorseite Hubende 61
(@6) 07
(, ) (@ 6H9)
- a1 I 1 ©
| ' L"J—
: : | - 8
[ / }ﬁ 2 @ # ®
I Signalgebernut4 / of o '
%6 Mit Verriegelung { Reihe pro Sefte) 3 8 M4 x 0,7
(170) Gewindetiefe 8
106 (Erdungsanschluss)
Bezugsebene fiir Gehdusemontage
(Abmessungsbereich B)*1 M 60 @ 6 HY (39 Tiefe 7
Gewindetiefe 13 30
\ B
_ , - , 0
[
@ ®|
@] J

#1

sein. (Empfohlene Hohe: 5 mm).
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehdusemontage-Bezugsebe-
ne Uberstehen kdnnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Berihrungen mit Werkstiicken, der Ausrlistung usw. zu ver-
meiden.

#2

N|

~I H

6 H9 (3% Tiefe 7

brachte Werkstiicke die anderen Werkstiicke oder Anlagenteile im Umfeld des Schlittens nicht behindert.

%3
x4
x5

Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende der Motorseite.
Zur Befestigung von Signalgebern ist ein Distanzstlick (BMY3-016) erforderlich. Bitte separat bestellen.
Bei Verwendung der Positionierstiftbohrung fir die Gehauseunterseite nicht gleichzeitig die Stiftbohrung an der Unterseite des Gehause B benutzen.

Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3 mm

Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zuriick zur Referenzposition verfahrt. Stellen Sie sicher, dass am Schlitten ange-

Abmessungen [mm]
L
Modell Ohne Mit A B n D E G
Verriegelung|Verriegelung
LEKFS4001-1500 564,5 594,5 156 | 328 4 — 150 130
LEKFS40011-2000] 614,5 644,5 206 | 378
LEKFS4001-2500] 664,5 694,5 256 | 428 6 2 300 280
LEKFS40011-3000] 714,5 744,5 306 | 478
LEKFS4001-3500] 764,5 794,5 356 528
LEKFS40011-4000] 814,5 844,5 406 578 8 3 450 430
LEKFS4001-4500] 864,5 894,5 456 628
LEKFS4001-5000] 914,5 944,5 506 678
LEKFS4001-6000 | 10145 | 10445 | 606 | 778 | '© | 4 | 690 | 380
LEKFS40011-7000] 1114,5 1144,5 706 | 878 12 5 750 730
LEKFS40011-8000] 1214,5 1244,5 806 978
LEKFS400-00001 | 13145 | 13445 | o906 | 1078 | '~ | © | 990 | 88O
LEKFS400-1000] 1414,5 1444,5 1006 | 1178 16 7 1050 | 1030
LEKFS40010-1100C] 1514,5 1544,5 1106 | 1278
LEKFS40011-12000] 1614,5 1644,5 1206 | 1378 18 8 1200 | 1180
56
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orie LEKFS

AC-Servomotor

3 H9 (+8,025)

Tiefe 3+4

Abmessungen: Links/Rechts paralleler Motor
LEKFS25R \
B
D x 120 (= E) F
120
nxg45
f el
Lol §,UJ 3 H9 (+g,025) @ 3 H9 (+g,025 =
Tiefe 3+4 Tiefe 3+4 =
G

Motorseite Hubende

(52)

/52 405

L
A (Schlittenvmeg)*z
}M

(54)

(56) A,
Al Z-Phgseﬂ-/lfr%ungsposition: 2:41)3
(9 3H9)
— A
ol ol
[s2)

Motorkabel (@ 6)

|

kabel (@ 4,5)
Motorkabel

Signalgebernut
(1 Reihe pro Seite)

Encoderkabel (@ 7)

@ 3 HY (*0°%) Tiefe 3

4xM5x0,8
Gewindetiefe 8,5 N

Bezugsebene fir Gehdusemontage
(Abmessungsbereich B)*1

50
3,5

X 4 M4x07 6
w Gewindetiefe 7
(Erdungsanschluss)
N
= Motoreinbaulage: Motoreinbaulage:
L Links, parallel Rechts, parallel
©
=4 106 106 j /
#l F—]
. ® ‘ L ] ‘ ®
5 ¢ | | RS
3 H9 (+8,025) N : L T e
Tiefe 3*4
45
64
(102)

1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieren, sollte die H6he der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3 mm

sein. (Empfohlene Héhe: 5 mm).

Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht a

vermeiden.

der Gehdusemontage-Bezugs-
ebene Uberstehen kénnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Berlhrungen mit Werksticken, der|Ausristung usw. zu

#2 Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zurlick zur Referenzposition verfahrt. Stellen Sie sicher, dass am Schlitten an-

gebrachte Werkstuicke die anderen Werkstiicke oder Anlagenteile im Umfeld des Schlittens nicht behindert.

+3 Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende der Motorseite.
=4 Bei Verwendung der Positionierstiftbohrung fir die Geh&useunterseite nicht gleichzeitig die Stiftbohrung an der Unterseite des Gehduse B benutzen.

Motor Abmessungen [mm]
X w Z
Motor- ¥ y ¥
ausfihrung Ohne Mit Ohne M Ohne it
Verriegelung | Verriegelung | Verriegelung | Verriegelung | Verriegelung | Verriegelung
S2 [116,5 [1534 87 123,9 14,1 15,8
T6 |[111,9 [152,5 |824 123 14,1 15,8
57

O

Abmessungen [mm]
Modell L [A|[B |[n|[D[EJF|G]H

LEKFS25001-500] 210,5 56 | 160 20 30

LEKFS25000-100] | 2605 | 106 | 210 | 4 | — | — 100

LEKFS250000-15000 | 310,5 | 156 | 260

LEKFS250110-200C] | 360,5 | 206 | 310

LEKFS2501-2500 | 4105 | 256 | 360 | © | 2 | 240 220

LEKFS250010-3000] | 460,5 | 306 | 410

LEKFS2501-3500] 510,5 | 356 | 460 | 8 3 | 360 35 340 45

LEKFS25011-4000] | 560,5 | 406 | 510

LEKFS250111-450] | 610,5 | 456 | 560

LEKFS25001-50000 | 660,5 | 506 | 610 | 0 | 4 | &0 460

LEKFS250110-600C] | 760,5 | 606 | 710 | 12 | 5 | 600 580

LEKFS250101-7000] | 860,5 | 706 | 810 | 14 | 6 | 720 700

LEKFS250-800] 960,5 | 806 | 910 | 16 | 7 | 840 820

SvVC



e Schiittenausfiihrung/Kugelumlaufspindel Serie LEKF S

Abmessungen: Links/Rechts paralleler Motor

|
LEKFS32R / Motoroption: Mit Motorbremse
Motorbremsen-
B 5 15 kabel (04.5)
D x 150 (= 15 Ercoderkabel Motorkabel
150 5 HY (*39%0) ( ©@6)

nx o 5,5\ /Tiefe 55

©
3 - - - o - = —
© — — |
. % e Pt
- pr-
Tiefe 5 @ 5 Ho (00
Tiefe 5*5 ;
G 2
Motorseite Hubende
L / |
10| (62 A (Schiittenverfahrweg)*2 | 62 455
66 Hub 64
© “4) 7 " 3 = 264 O 6,4 (4 Standorte)
-« /-Phasen-Erkennungsposition: 2 +1) chab. @ 5HO o k (4 Standorte)
@ 5H9 .
scheider «
. 120 N ] w g
£ J— v i —t AL
g} "’?T
‘ / | § <
Signalgebernut4 of of ¢ |
(1 Reihe pro Seite) < 3 C-S:
X 2.4 \ Gewindetiefe 7
Encoderkabel (@ 7) w ' (Erdungsanschluss)
5 HY (*3°) Tiefe 8 Motorkabel
N (Senkungstiefe 3) (@6)
Bezugsebene fir Gehdu- 4
semgntagi 1(Abmessungs- . . iz ENN otoreinbaulage: Votoreinbauiage:
bereich B) 4Sx IVLG x 1 tg(?wgdetlefe 15,2 inks, parallel Rechts, paralle
] '/ ( enkungstiefe ) 7 || o o e
o
H T - ‘ |
= o - - < L L e ® /
<
Ju_‘ 38 i i » rAB
I ="n_ (] ° ° °
© 1wl |9 |5Ho (99 Tiete 8 [\ ‘ ‘

(Senkungstiefe 3)

42
70
(122)

Uberstehen kénnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Beriihrungen mit WerksI‘Ucken, Ausrlstung usw. zu vermeiden.
%2 Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zurlick zur Referenzposition verfahrt. Stellef\ Sie sicher, dass am Schlitten
angebrachte Werkstiicke die anderen Werkstiicke oder Aplagenteile im Umfeld des Schlittens nicht behindert.

+3 Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende Abmessungen [mm]
der Motorseite.
Modell L A D E G
x4 Zur Befestigung von Signalgebern ist ein Distanzstiick (BMY3-016) LEKFSS2D0I:|eE|-SOID 245 56 15& n
erforderlich. Bitte separat bestellen.
LEKFS32000-1000 295 | 106 | 230\ 4 | — | — | 130

x5 Bei Verwendung der Positionierstiftbohrung flir die Gehduseunterseite
nicht gleichzeitig die Stiftbohrung an der Unterseite des Gehéause B
benutzen.

6 Wenn der Separator vom Tisch entfernt wird.

LEKFS32000-15000 345 | 156 | 280
LEKFS32000-2000] 395 | 206 | 330
LEKFS32000-2507] 445 | 256 [ 380 | 6\ | 2 | 300 | 280
LEKFS320000-3p001 495 | 306 | 430
LEKFS3200,3500] 545 | 356 | 480

LEKFS32017-4000] 595 | 406 | 530 | 8 450 | 430
LEKFS320710-45000 645 | 456 | 580
Motor Abmessungen [mm] LEKFS320100-5000 | 695 [ 506 [ 630 | | ., 400 | 580
. X w Z | LEKFS32001-6000] | 795 | 606 | 730
ausfthrung |, O Mit Ohne Wi Ohve Mi LEKFES320000-70000 | 895 | 706 | 830 [ 12 [ 5 [ %50 | 730
Verriegelung | Verriegelung | Verriegelung | Verriegelung | Verriegelung | Vefriegelung LEKFSS2IZIIZIEI-$00IZI 995 | 806 | 930
S3 | 121,7 | 1503 | 882 | 1168 | 17,1 | [17,1 LEKFS3200C1C1{900] | 1095 | 906 | 1030 4] 6 9&\ 880
T7 | 1101 | 1469 | 766 | 1134 | 171 | [171 JEKFS3200001-000J] 1195 [1006|1130] 16 [ 7 |1050 1030
58
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AC-Servomotor

Abmessungen: Links/Rechts paralleler Motor
-
LEKFS40R \
Moﬂgroption: Mit Motorbremse
B 15
\D x 150 (= E) 60 6 HY (*3°%) Motorbremsen-
150 Tiefe 6*5 kabel (@ 4,5)
nxad 6, Encoderkabel Motorkabel
B @7) ., s (9 6)
~
© - - - - - 4
~
= ®\lo ©
N~ 11 6 H9 (+8,030) o
Tiefe 6*5 = ® 6 © |ﬁH
ere @ 6 H (0930 S| :
Tiefe 6+5
G 70
Motorseite Hubende
L /
13 (86) A (Schlittenverfahrweg)*2 ,/ 86 62,4
(90) Hub (88) 90
)| Z-Phasen-Erkennungsposition: 2 +1)*3 74 50) 61
(9 6H9)
T3 ;) 3 i >
‘ | S| o
i < = )
Signalgebernut*4 of o of
(1 Reihe pro Seite) 8 M4 x 0,7 \g\
X (2:4) Gewindetiefe 7
Erd il
Motorkabel (@ 6) Lul (Erdungsanschluss)
Encoderkabel (@ 7) N
Bezugsebene flir Gehdu- 40,030\ Tigfe 7 N
semontage @6HI (o ~)Tiete g
stereich B)*! 4 x M8 x 1,25 Gewindetiefe 13
\"Qo : =¥ —— = \m* Motoreinbaulage: otareinbaulage:
g = 5 = g - Links, parallel Rechts, parallel
—
B B i |\ ] 3 — Ti 153 N\
0 O —— . ‘
ET I\XH 6 HO (0°%) \g% F ‘
30 Tiefe 7 °
60
106 :
170 #1 € den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fir
(170) semontage montieren, sollte die Héhe der Bezugsebene bzw.
B te min. 3 mm sein. (Empfohlene Héhe: 5 mm).
- Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-
Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehdusemagnta-
ge-Bezugsebene Uberstehen kdnnen. Achten Sie darauf, einen Spalt
von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Berthrungen mit Werkstlcken,
der Ausriustung usw. zu vermeiden.
Abmessungen [mm] %2 Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, we
Modall L A B D E G dieser zurlick zur Referenzposition verfahrt. Stellen Sie sicher, das
ocs Iy am Schlitten angebrachte Werksticke die anderen Werkstlicke ode
LEKFSA400I00-1500) | 4034 | 156 | 328 | 4 | — | 150 | 130 Anlagenteile im Umfeld des Schlittens nicht behindert.
LEKFS400000-2000] 453,4 | 206 | 378 #*3 Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende
LEKFS400000-25000 503,4 | 256 | 428 | 6 | 2 | 300 | 280 der Motorseite.
LEKFS40C10]C-30001 553,4 | 306 | 478 =4 Zur Befestigung von Signalgebern ist ein Distanzstiick (BMY3-016) er-
LEKFS400001-35007 603,4 | 356 | 528 forderlich. Bitte separat bestellen.
LEKFS4010-40001 653,4 | 406 | 578 | 8 | 3 | 450 | 430 =5 Bei Verwendung der Positionierstiftbohrung fur die Gehauseunterseite
LEKFS4000-4500] 703,4 | 456 | 628 nicht gleichzeitig die Stiftbohrung an der Unterseite des Gehéuse B
LEKFS40000-5000 | 7534 | 506 [ 678 |, |, | .| oo benutzen.
LEKFS40000C-60000 853,4 | 606 | 778
LEKFS40000-7000_ | 9534 | 706 | 878 | 12| 5 | 750 | 730 Motor Abmessungen [mm]
LEKFS4000-8000 | 10534 [ 806 [ 978 |\ | o [ o | a0 Voo X w__ Z
LEKFS40111-900] | 1153,4 | 906 | 1078 ausihrung Ohne it Ohne it Ohne M
LEKFS40CLIL1-1000[ 1| 1253.4 | 1006 | 1178 | 16 | 7 | 1050 | 1030 Verriegelung | Verriegelung | Verriegelung | Verriegelung | Verriegelung | Verriegelung
LEKFS40010JC]-110001] 13534 [ 1106 [1278| | o | 00| 4140 S4 | 1492 | 1778 | 1102 | 1388 17,1 171
LEKFS401]]1200] | 1453,4 | 1206 | 1378 T8 137,3 174,1 98,3 135,1 17,1 17,1
59
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QBT serie LECYD
Hoher Steifigheit und Przision RIIITEN I AT
Spindelantrieb “
Serie LEKFS Lekrs25,32,40 C€ 25

Siehe Seite 128 fiir Details.

Serie LECSCI »S. 50

Bestellschliissel

LEKFS|3 —-1200( B|N|-

&ééé ééé éé&»&

0 GréBe 0 Motoreinbaulage 9 Motorausfiihrung

— Gerade Symbol Ausfiihrung Ausgang [W] 0 GroBe @Motor-ControIIerAusfﬂhrung Kompatible Motor-Controller
32 R Rechts, parallel M2 LECYM2-V5
40 L | Links, parallel V6! 100 25 U2 LECYU2-V5
AC-Servomotor B
V7 200 30 M2 LECYM2-V7
(Absolut-Encoder) U2 LECYU2-V7
M2 LECYM2-V8
E 400 40 u2 LECYU2-V8
#1 FUr die Motorausfiihrung V6 fugen Sie fir den kompatiblen Motor-Controller das Suffix V5 an die Bestell-Nr. an.
9 Steigung [mm] 6 Hub [mm)] 6 Motoroption 0 Fettauftrag
Symbol| LEKFS25 | LEKFS32 | LEKFS40 50 50 — Ohne Option (Schutzbandteil)
H 20 24 30 bis bis B Mit Motorbremse — Mit
A 12 16 20 1200 1200 N Ohne
B 6 8 10 (Rollenspezifikation)
@Kabelausﬁihrung 9 Antriebskabellange [m] @ Motor-Controller Ausfiihrung m I/0-Kabelldnge [m]*!
- Ohne Kabel — Ohne Kabel Kompatible | Versorgungs- = Ohne Kabel
S Standardkabel 3 3 Motor-Controller | spannung [V] H Ohne Kabel (nur Stecker)
R |Robotikkabel (flexibles Kabel) 5 5 — | Ohne Motor-Controller — 1 1,5
A 10 M2 | LECYM2-VL] | 200 bis 230 01 Wenn ,ohne Motor-Controller* als
C 20 U2 | LECYU2-VOI |200 bis 230 Ausfihrung gewahlt wird, kann nur ,—
Ohne Kabel“ ausgewahlt werden. Wenn
Sie ein I/0-Kabel bendtigen, lesen Sie
bitte Seite 123. (Die Optionen sind auf
Seite 123 aufgefihrt.)
Tabelle der verwendbaren Hiibe @: Standard
. Hub
O 50 100 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000 | 1100 | 1200
25 [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ) [ ] [ ] [ ) [ ] [ ] — — — —
32 [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ [ ] [ ] [ [ ) [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] — —
40 — - [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ [ ] [ ] [ ]

+ Bitte setzen Sie sich fir Hiibe, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.

| Fiir Signalgeber siehe Seiten 70 bis 73.

Kompatible Motor-Controller

g VECHATROLINK- T Ausfiihrung {4 VECHATROLNKCIT Ausftrung
Motor-Controller
Ausfiihrung
Serie LECYM LECYU
Verwendbares Netzwerk MECHATROLINK-I MECHATROLINK-II
Encoder Absolut-Encoder

20-bit
Kommunikation USB-Kommunikation, RS-422-Kommunikation
Versorgungsspannung [V] 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)
Details auf Seite 116
60
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Serie LEKFS

Technische Daten

AC-Servomotor

Modell LEKFS25[1V6 LEKFS32[1V7 LEKFS40[1V8
Hub [mm] 50 bis 800 50 bis 1000 150 bis 1200
Horizontal 10 20 20 30 40 45 30 50 60
Nutzlast [kg]*! -
Vertikal 4 8 15 5 10 20 7 15 30
Max. 400 1500 900 450 1500 1000 500 1500 1000 500
401 bis 500 1200 720 360 1500 1000 500 1500 1000 500
501 bis 600 900 540 270 1200 1000 500 1500 1000 500
§ Geschwin- | Hub- |601bis700| 700 420 210 930 620 310 1410 940 470
£ | digkeit*2 be- 701 bis 800 550 330 160 750 500 250 1140 760 380
< |[mm/s]  |reich g1 bis 900 — — — 610 410 200 930 620 310
§ 901 bis 1000 — — — 510 340 170 780 520 260
5 1001 bis 1100 — — — — — — 500 440 220
5 1101 bis 1200 . . — — — — 500 380 190
2 | Max. Beschleunigung/Verzdgerung [mm/s?] 20000 ((Siehe Web-Katalog zu den Grenzen der Nutzlast und des Einschaltdauer).
g Positionierwiederholgenauigkeit [nm] +0,01
_E Umkehrspiel [mm]*3 Max. 0,05
@ | Spindelsteigung [mm] 20 12 | e [ 24 | 16 D 20 [ 10
StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s?]+ 50/20

Funktionsweise

Kugelumlaufspindel (LEKFSL]), Kugelumlaufspindel + Riemen (LEKFSCIR/L)

Fiihrungsart

Linearfihrung

Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40

Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] Max. 90 (keine Kondensation)

Schutzart IP30

Motorleistung/GréBe 100 W/I40 [ 200 W/J60 [ 400 W/CI60

Motorausfiihrung

AC-Servomotor (100/200 VAC)

Encoder

Absolut-Encoder 20-bit ( Einstelleinheit: 1048576 Pulse/Umdrehung)

Elektrische
Spezifikationen

Leistungsaufnahme [W]*5

Max. Leistungsaufnahme 445

l

Max. Leistungsaufnahme 725

l

Max. Leistungsaufnahme 1275

Technische Daten
Motorbremse

Type+6 Spannungsfreie Funktionsweise
Haltekraft [N] 78 | 131 | 255 131 [ 197 | 385 220 330 660
Leistungsaufnahme bis 20 °C [W] 5,5 6 6

Nennspannung [V]

24 VDC (0/-10 %)

x1 Siehe Seiten 28 fur Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Flhrung) 36.

#3
w4
Startphase.)

Die zulassige Geschwindigkeit hangt vom Hub ab.
Ein Richtwert zur Fehlerkorrektur im Umkehrbetrieb.
StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer und senkrechter Richtung zur Gewindespindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktion im versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Fallversuch wurde sowohl in axialer als auch in vertikaler Richtung zur
Gewindespindel durchgefiihrt. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)

%5

nungsversorgung des jeweiligen Motor-Controllers zu beachten.

Zeigt die maximale Leistung wahrend des Betriebs an (einschlieBlich des Motor-Controller) Bei der Auswahl der Spannungsversorgung ist die Span-

6 Nur wenn die Motoroption "Mit Verriegelung" ausgewéhlt ist.
Gewicht

Serie LEKFS25C1V6
Hub [mm] 50 100 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 600 700 | 800
Motorausfiihrung 2,1 2,2 2,4 2,5 2,7 2,8 2,9 3,0 3,2 3,3 3,6 3,9 4,2
Zusatzgewicht mit Verriegelung [kg] 0,3

Serie LEKFS320V7
Hub [mm] 50 100 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 600 700 | 800 | 900 | 1000
Motorausfiihrung 3,4 3,6 3,8 4,0 4,3 4,5 4,7 4,9 5,1 5,3 5,8 6,2 6,6 7.1 7,5
Zusatzgewicht mit Verriegelung [kg] 0,7

Serie LEKFS40CJV8
Hub [mm] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 600 | 700 | 800 900 | 1000 | 1100 | 1200
Motorausfiihrung 6,0 6,3 6,6 6,9 7,2 7,5 7.8 8,1 8,7 9,3 9,9 105 | 11,1 | 11,7 | 123
Zusatzgewicht mit Verriegelung [kg] 0,7
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I Schiittenausfiihrung/Kugelumlaufspindel Serie LE K F S

Konstruktion: Axialer Motor

AC-Servomotor

PE P

L.

@ @ f ;D
/N@:ﬁ o

A—i

1/

(A

[}
o o © T R AN
) 1 i I . [ [
© 0 o 5 |
A-A
Stiickliste
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.
1 |Gehéause Aluminiumlegierung Eloxiert 16 | Gummibuchse NBR
2 |Schienenfithrung — 17 |Bandanschlag Rostfreier Stahl
3 |Kugelumlaufspindel — 18 | Staubschutzband Rostfreier Stahl
4 | Kugelumlaufspindel, Mutter - 19 | Dichtung Magnet —
5 |[Schlitten Aluminiumlegierung Eloxiert 20 |Lager — Hub 300 mm oder mehr
6 |Blindplatte Aluminiumlegierung Eloxiert 21 |Lager -
7 |Schutzbandhalter Kunstharz 22 |Magnet —
8 |Gehduse A Aluminium-Druckguss | Beschichtung Ohne Schmierfett-
23 |Rollen-Baugruppe —
9 |Gehiuse B Aluminium-Druckguss | Beschichtung Anwendung
10 |Lager Anschlag Aluminiumlegierung Ersatzteile/Schmierfett
11 | Motorhalterung Aluminiumlegierung | Beschichtung Bereich Bestell-Nr.
12 |Kupplung - Kugelumlaufspindel
13 |Motorgehéuse Aluminiumlegierung Eloxiert Schienenfiihrung
— - - GR-S-010 (10 g)
14 |Endabdeckung Aluminiumlegierung Eloxiert Staubschutzband GR-S-020 (20 g)
15 | Motor - (Wenn ,Ohne* fiir die Schmierfett-Anwendung ausgewéhlt

O

ist, wird das Schmierfett nur auf der Riickseite aufgetragen.)
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Serie LEKFS

Konstruktion: Links/Rechts parallelet Motor
1 14 13
@R 4
B—
o . - v Py A \ — I/
S )g f ! = = = LT 7
§ - I
O,
: OB ]
c-Cc B =
A-A
® ® @
Y \ (@)
I ! AS ©0®o0 o
\
® ® — b
A s = 1S) ¥ © A
) O i " \ESD : 0
Stiickliste
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.
1 |Gehéuse Aluminiumlegierung Eloxiert 21 |Dichtung Magnet —
2 |Schienenfiihrung — 22 |Lager — Hub 300 mm oder mehr
3 |Kugelumlaufspindel — 23 |Lager —
4 |Kugelumlaufspindel, Mutter — 24 |Magnet —
5 |Schlitten Aluminiumlegierung Eloxiert 25 | Rollen-Baugruppe — Ohne Schmierfett-Anwendung
6 |Blindplatte Aluminiumlegierung Eloxiert . .
7 |Schutzbandhalter Kunstharz Ersatzteile/Riemen
8 |Gehduse A Aluminium-Druckguss |  Beschichtung Nr. GroBe Bestell-Nr.
9 |Gehduse B Aluminium-Druckguss |  Beschichtung 25 LE-D-6-2
10 |Lager Anschlag Aluminiumlegierung 14 32 LE-D-6-3
11 |Rickfihrblech Aluminiumlegierung | Beschichtung 40 LE-D-6-4
12 |Riemenscheibe Aluminiumlegierung
13 |Riemenscheibe Aluminiumlegierung Ersatzteile/Schmierfett
15 | Abdeckplatte Aluminiumlegierung Eloxiert Bereich Bestell-Nr.
16 Tischdistanzsti]ck\LEKFS32 Aluminiumlegierung Eloxiert Kugelumlaufspindel
17 |Motor - Schienenfiihrung

GR-S-010 (10 g)

18 |Motoradapter Aluminiumlegierung | Beschichtung Staubschutzband GR-5-020 (20 g)
19 |Bandanschlag Rostfreier Stahl (Wenn ,Ohne* fiir die Schmierfett-Anwendung ausgewahlt
20 |Staubschutzband Rostfreier Stahl ist, wird das Schmierfett nur auf der Riickseite aufgetragen.)
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I Schiittenausfiihrung/Kugelumlaufspindel Serie LE K F S

Abmessungen: Axialer Motor

LEKFS25
B 10
D x 120 (= E) F
120 3 H9 (*39%5) Tiefe 3+4
nxQ@4,5
o) - - - - - - o o
<
[To) t +0,025 4+80_25/ M
s 3 H9 (*3°%) @ 3 H9 (*
Tiefe 3*4 Tiefe 3*4
G H
L (2,2) Signalgebernut
10| (52) A (Schlittenverfahrweg)*2 52 169 (Mit Verriegelung: 209) (1 Reihe pro Seite)
Motorkabel (@ 7) (56) Hub (54) 58
Encoderkabel (0 7) (4)  Z-Phasen-Erkennungsposition: 2 +1)*3 Motorseite Hubende 38
Eh . (@ 6H9)
s s — e}
0 ! 8
©, <
[}
of o
g <~ §> M4 x 0,7
(102) Gewindetiefe 8
64 (Erdungsanschluss)
25,
Bezugsebene fiir Gehdusemontage 4xM5x0,8 22,5 +0,025, Tief
(Abmessungsbereich B Gewindetiefe 8,5 03 Ho (g%)Tiefe 3
N _ i 4 i 3
o* 0
Te} 2]

3 H9 (*392%) Tiefe 3

1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene flir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3 mm
sein. (Empfohlene Hohe: 5 mm).
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehdusemontage-Bezugsebe-
ne Uberstehen kénnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Beriihrungen mit Werkstlcken, der Ausristung usw. zu
vermeiden.

x2 Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zuriick zur Referenzposition verféhrt. Stellen Sie sicher, dass am Schlitten
angebrachte Werkstiicke die anderen Werkstiicke oder Anlagenteile im Umfeld des Schlittens nicht behindert.

+3 Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende der Motorseite.

x4 Bei Verwendung der Positionierstiftbohrung fiir die Gehauseunterseite nicht gleichzeitig die Stiftbohrung an der Unterseite des Geh&use B benutzen.

Abmessungen [mm]
L
Modell Ohne Mit A B n D E F G H
Verriegelung |Verriegelung
LEKFS250-500] 339 379 56 | 160 20 30
LEKFS2511-100C] 389 429 106 | 210 | 4 — — 100
LEKFS2500-1500] 439 479 156 | 260
LEKFS2511-200] 489 529 206 | 310
LEKFS2501-2500 | 539 579 | 256 360 | ° | 2 |24 220
LEKFS251-300C] 589 629 306 | 410
LEKFS2501-350C] 639 679 356 | 460 | 8 3 | 360 35 340 45
LEKFS2511-400C] 689 729 406 | 510
LEKFS25-450] 739 779 456 | 560
LEKFS2501-5000 | 789 820|506 | 610 | ° | 4 |40 460
LEKFS2501-600C] 889 929 606 | 710 | 12 5 | 600 580
LEKFS2511-700C] 989 1029 706 | 810 | 14 6 | 720 700
LEKFS25-800] 1089 1129 806 | 910 | 16 7 | 840 820
% S\MC 64



Serie LEKFS

Abmessungen: Axialer Motor

LEKFS32

#1

#2
#3

*4
x5

65

B 15
D x 150 (= E) 15
150 5 H9 (*3°%%°) Tiefe 55
nxo5,5

©

6,5

7,5

70
48
<
[ee]
o
™.
M4 x 0,7

= B B B B _
o
[t} 10 \5 Ho (+g,030) O 5 H9 (+g,oso)/
Tiefe 55 Tiefe 55
G 25
L (2,2)
10 (62) A (Schlittenverfahrweg)*2 62 201 (Mit Verriegelung: 231)
H 4
Motorkabel (@ 7) (66) ub 64
Encoderkabel (@ 7) @ Z-Phasen-Erkennungsposition: 2 +1)*3 Motorseite Hubende
L (@ 5H9)
3t . , f N

i S—a—] | 1
‘ ‘ I |
‘ Signalgebernut*4 of o

(1 Reihe pro Seite) L
(122)
+0,030\ T3 70
Bezugsebene fiir Gehausemontage @ 5H9 (") Tiefe & 1
(Abmessungsbereich B)*1 4 x M6 x 1
\ __Gewindetiefe 9,5 -2
] R ] ] \ : :
s o 3

Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3 mm

sein. (Empfohlene Hohe: 5 mm).

Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehdusemontage-Bezugsebene

|| .5 H9 (3°%) Tiefe 5

Gewindetiefe 8
(Erdungsanschluss)

Uberstehen kénnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Berlihrungen mit Werkstlicken, der Ausrlistung usw. zu vermeiden.

Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zuriick zur Referenzposition verfahrt. Stellen Sie sicher, dass am Schlitten ange-

brachte Werkstiicke die anderen Werkstiicke oder Anlagenteile im Umfeld des Schlittens nicht behindert.
Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende der Motorseite.
Zur Befestigung von Signalgebern ist ein Distanzstiick (BMY3-016) erforderlich. Bitte separat bestellen.
Bei Verwendung der Positionierstiftbohrung fir die Gehauseunterseite nicht gleichzeitig die Stiftbohrung an der Unterseite des Gehause B benutzen.

Abmessungen [mm]
L
Modell Ohne Mit A B n D E G
Verriegelung|Verriegelung

LEKFS32001-5000 391 421 56 180
LEKFS321-100] 441 471 106 230 4 - - 130
LEKFS321-1500] 491 521 156 280
LEKFS32-200] 541 571 206 330
LEKFS321-2500] 591 621 256 380 6 2 300 280
LEKFS321-300] 641 671 306 430
LEKFS3211-3500] 691 721 356 480
LEKFS321-400] 741 771 406 530 8 3 450 430
LEKFS321-45000 791 821 456 580
LEKFS321-500] 841 871 506 630
LEKFS32011-6000] 941 971 606 | 730 | 0 | 4 | 600 | 580
LEKFS32-700] 1041 1071 706 830 12 5 750 730
LEKFS320-8000] 1141 1171 806 930
LEKFS32017-900] 1241 1271 | 906 | 100 | '+ | © | %0 | 80
LEKFS321-10000] 1341 1371 1006 | 1130 16 7 1050 | 1030
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I Schiittenausfiihrung/Kugelumlaufspindel Serie LE K F S

Abmessungen: Axialer Motor

LEKFS40 B 15
D x 150 (= E) 60
150 6 HY (*39%) Tiefe 6+
nxd6,6
N ™|
© - - - - o
~
~ 11 \6 H9 ('§°%) @6 Ho (9%
Tiefe 65 Tiefe 6+5
G 70
L (3.1)
13 (86) A (Schlittenverfahrweg)*2 86 223,5 (Mit Verriegelung: 253,5)
Encoderkabel (@ 7) (90) Hub (88) 90
Motorkabel (@ 7 “4) 7 - ition: 2 +1)3
Z-Phasen-Erkennungsposition: 2 +1) Motorseite Hubende 61
(@ 6H9)
- S [ 1 o
| ' u-)'
: | - 9
[ / }ﬁ 2 @ # ®
Signalgebernut+4 of o }
(1 Reihe pro Seite) B 8 M4 x0,7
Gewindetiefe 8
(170) (Erdungsanschluss)
B bene fir Geh 106
ezugsebene fir Gehdusemontage
(Abmessungsbereich B)*1 4x MS X 1_’25 60 @ 6 H9 (0% Tiefe 7
Gewindetiefe 13 30

[so]
[Te}

:

:

ste s

~ T

6 H9 (*3%%°) Tiefe 7

1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene flir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3 mm

sein. (Empfohlene Hohe: 5 mm).

Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehdusemontage-Bezugsebene
Uberstehen kénnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Berlihrungen mit Werkstlicken, der Ausrlistung usw. zu vermeiden.

#2

brachte Werkstiicke die anderen Werkstiicke oder Anlagenteile im Umfeld des Schlittens nicht behindert.
+3 Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende der Motorseite.

#4

Zur Befestigung von Signalgebern ist ein Distanzstiick (BMY3-016) erforderlich. Bitte separat bestellen.

Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zuriick zur Referenzposition verfahrt. Stellen Sie sicher, dass am Schlitten ange-

=5 Bei Verwendung der Positionierstiftbohrung fir die Gehduseunterseite nicht gleichzeitig die Stiftboohrung an der Unterseite des Gehause B benutzen.

Abmessungen [mm]
L
Modell Ohne Mit A B n D E G
Verriegelung|Verriegelung
LEKFS4002-15000 564,5 594,5 156 328 4 — 150 130
LEKFS400-2000 614,5 644,5 206 378
LEKFS400-2500] 664,5 694,5 256 428 6 2 300 280
LEKFS4001-3000] 714,5 7445 306 478
LEKFS4002-3500] 764,5 794,5 356 528
LEKFS400-4000 8145 8445 406 578 8 3 450 430
LEKFS400-45000 864,5 894,5 456 628
LEKFS4001-5000] 914,5 944,5 506 678
LEKFS4001-6000 | 10145 | 10445 | 606 | 778 | ° | 4 | €90 | 58
LEKFS400-7000 1114,5 1144,5 706 878 12 5 750 730
LEKFS400-8000] 1214,5 12445 806 978
LEKFS4001-9000] 1314,5 13445 906 | 1078 14 6 900 880
LEKFS4000-100000 1414,5 14445 1006 | 1178 16 7 1050 | 1030
LEKFS4000-11000 1514,5 1544,5 1106 | 1278
LEKFSA00-12000 | 16145 | 16445 | 1206 | 1378 | © | 8 | 1200 1180
ZS\VC %6



Serie LEKFS

Abmessungen: Links/Rechts paralleler Motor

LEKFS25R
Motoroption: Mit Motorbremse
B 10
D x 120 (=E) F
120 3 HY (*39%%) Encoderkabel (@ 7) Motorkabel (@ 7)
nxQ@ 45 Tiefe 35 » b,
XG4 ¥ s
o ——— I}~ i
B ' % L3 8
[to} QL ' +0,025) T 5 | I 1
3 H9 (*g%°) Tiefe 3 ] e e—
@ 3 HY ("59%) Tiefe 3*5 /" fs I
G H
Motorseite Hubende
L
10 | (52) A (Schlittenverfahrweg)*2 52 40,5
(56) Hub \ (54)
4
I Z-Phasen-Erkennungsposition: 2 £1)*3 58 Signalgebernut
(@ 3H9) (Z2) (448)| 38 (1 Reihe pro Seite)
\ ] \ _ )
¢ go '8
@[ 1 0 <
VT oo"T Sl o«
(se]
M4 x0,7 s
Motorkabel (0 7) X (2,4) Gewindetiefe 7
—_— w (Erdungsanschluss)
Encoderkabel (@ 7)
Bezugsebene fiir Gehdusemontage @ 3 H9 (9*) Tiefe 3 N f N
9 oneus, g BTN Motoreinbaulage: Motoreinbaulage:
(Abmessungsbereich B)* 4xM5x0.8 LT Links, parallel Rechts, parallel
L Gewindetiefe 8,5 |
N N - - © 106 106
e
: - : : 8] ST B v
o Y le ‘ [ o ‘ ° % M
3 o« 3 H9 (9%) w
225 Tiefe 34
45
64
(102)
=1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3 mm
sein. (Empfohlene Héhe: 5 mm).
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehdusemontage-Bezugsebene
Uberstehen kénnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Berlihrungen mit Werkstlcken, der Ausriistung usw. zu vermeiden.
#2 Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zurlick zur Referenzposition verfahrt. Stellen Sie sicher, dass am Schlitten an-
gebrachte Werkstiicke die anderen Werkstiicke oder Anlagenteile im Umfeld des Schlittens nicht behindert.
x3 Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende der Motorseite.
#4 Zur Befestigung von Signalgebern ist ein Distanzstlick (BMY3-016) erforderlich. Bitte separat bestellen.
=5 Bei Verwendung der Positionierstiftbohrung fur die Geh&useunterseite nicht gleichzeitig die Stiftbohrung an der Unterseite des Geh&duse B benutzen.
Abmessungen [mm]
Modell L |A|B|n|D E|F|G|H
Abmessungen del motor [mm] LEKFS25000-5000 | 210,5 | 56 | 160 20 30
X w V4 LEKFS2501C101-1000C] 2605 | 106 [210 | 4 | — | — 100
atitng| OMe | Mt | ome | Mt | ome | i LEKFS25000-15000 | 310,5 | 156 | 260
Verriegelung | Verriegelung | Verriegelung | Verriegelung | Verriegelung | Verriegelung LEKFS250000-200C1 | 360,5 | 206 | 310 6 | 2 | 240 290
V6 112 157 82,5 127,5 11 LEKFS2501011-2500C] 410,5 | 256 | 360
LEKFS250101-3000] | 460,5 | 306 | 410
LEKFS250000-35001 | 510,5 | 356 | 460 | 8 | 3 | 360 35 340 45
LEKFS250101-400C] | 560,5 | 406 | 510
LEKFS2501011-4500] 610,5 | 456 | 560
LEKFS25000-5000 | 660,5 | 506 | 610 | '° | * | *8° 460
LEKFS2501011-6000C] 760,5 | 606 | 710 | 12 | 5 | 600 580
LEKFS250101-7000] | 860,5 | 706 | 810 [ 14 | 6 | 720 700
LEKFS250000-80001 | 960,5 | 806 | 910 | 16 | 7 | 840 820
67
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e Schlittenausfiihrung/Kugelumlaufspindel Serie LE KF S

Abmessungen: Links/Rechts paralleler Motor

LEKFS32R Motoroption: Mit Motorbremse
Encoderkabel (@ 7) Motorkabel (@ 7)
B 15 =
D x 150 (= E) 15 b |
150 5 H9 (*5%%0) —
nx@55 Tiefe 55 ;
X2
[ © o oo
f IE=————l
Y |
© 0] ﬁ 5 HO (9%)
> 2
Tiefe 5 O 5 Hg (100
Tiefe 55
G
L Motorseite Hubende
[
10 (kz) A (Schlittenverfahrweg)*2 l 62 55
k66) @ Hub - ; (64) 06,4 0 6,4 (4 Standorte)
<% Z-Phasen-Erkennungsposition: 2 +1) rechap.  @5H9 (M6 (4 Standorte) 20
9 5H9 scheider ~
P © pd ® gle
R | — v i —r H—
N aT
] ] | p <
Signalgebernut*4 ol of e
(1]Reihe pro Seite) ¢l “ g c-C
- Motorkabel (@ 7) M4x07 7.5
Gewindetiefe 7
; X (2:4) (Erdungsanschluss)
Encoderkabel (@ 7) \W
) N
Bezugsebere fiir Gehau- @ 5 HY (*3°%) Tiefe 8 S
semontage (Abmessungs- i el
bereich g)* g . h;?;enl:uggﬁ-ls;e ?) e 15.2 7 Motoreinbaulage: Motoreinbaulage:
x M6 x 1 Gewindetiefe 15, | Links, parallel Rechts, parallel
/ ___(Senkungstiefe 3) I E—f— e
ﬁg o 1325 132,5
_ _ B B u < - .
J < 5 ® ® O ‘ ®
L e R ERE | | ol 3| Y
3l c|all |c A lo . | . P
5 HY (*3°%) Tigfe 8 ‘ ‘
21 (Senkungstiefe 3)
42,
70
(122)

#1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3 mm
ein. (Empfohlene Héhe: 5 mm).

eachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehdusemontage-Bezugsebene
iberstehen kénnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Berlihrungen mit Werkstiicken, der Ausriistung usw. zu vermeiden.
#2 |Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn

dieser zuriick zur Referenzposition verfahrt. Stellen Sie sicher, dass Abmessungen [mm]
am Schlitten angebrachte Werkstlicke die anderen Werkstlicke oder Modell L A B n D E G
Anlagenteile im Umfeld des Schlittens nicht behindert. LEKFS32[1-50] 245 56 | 180
Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende LEKFS32-1000] 205 | 106 | 230 | 4 | — | — | 130
der Motorseite.

Zur Befestigung von Signalgebern ist ein Distanzstlick (BMY3-016) tgﬁigggggg_;ggg 2;2 ;gg 228

erforderlich. Bitte separat bestellen.
Bei Verwendung der Positionierstiftbohrung fiir die Gehauseunterseite LEKFS32( [L][-2500] 445 | 256 | 380 | 6 2 | 300 | 280

nicht gleichzeitig die Stiftbohrung an der Unterseite des Gehause B LEKFS32[[11-300C1 | 495 | 306 | 430
benutzen. LEKFS32[111-350(1 545 | 356 | 480

x6 Wenn der Separator vom Tisch entfernt wird. LEKFS32[]11C1-400C] 595 | 406 | 530 | 8 3 | 450 | 430
LEKFS32C1C11-450C] 645 | 456 | 580
LEKFS32[1C1C1-500C] | 695 | 506 | 630

Abmessungen del motor [mm] LEKFS32001-60000 | 795 | 606 | 730 | ° | 4 | 600 | 580

Voor X __ w__ Z LEKFS320001-7000] | 895 | 706 | 830 | 12 | 5 | 750 | 730
ausfihrung | OMne it Ohne it Ohne it LEKFS3200J-800C] | 995 | 806 | 930

Verriegelung | Verriegelung | Verriegelung | Verriegelung | Verriegelung | Verriegelung LEKFS32[ 11 1-9000] 17095 | 906 11030 14 6 | 900 | 880

V7 | 1135 | 1585 | 80 | 120 14 LEKFS3200010-10000] | 1195 | 1006|1130 | 16 | 7 | 1050|1030
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Serie LEKFS

Abmessungen: Links/Rechts paralleler Motor

LEKFS40R

Motoroption: Mit Motorbremse

B 15
D x 150 (= E) 60 6 H9 (*3%%0)
150 Tiefe 65 Encoderkabel (J 7) Motorkabel (& 7)
nx©66 Lk [3°
N\
~
© - - - - - R
~
~ +0,030y o~ 1H™
11 6 H9 ( ) Tiefe 6*5 W ‘
@ 6 H9 (0%%) Tiefe 6°5/ = =
G 70
Motorseite Hubende
L [
13 (86) A (Schlittenverfahrweg)*2 / 86 62,4
(90) Hub (88) 90
@ Z-Phasen-Erkennungsposition: 2 +1)*3 @ (60) 61
(@ 6H9)
L - [ I : 1
[ | S @
M = 0 »—o—t = <
Signalgebernut*4 @l 3 of
(1 Reihe pro Seite) e} M4 x 0.7 8
Gewindetiefe 8
X (2,4) (Erdungsanschluss)
Motorkabel (@ 6) w
Encoderkabel (@ 7)
Bezugsebene fiir Gehau- N
semontage @6 H9 (*8’030) Tiefe 7 [DLEs
(Abmessungsbereich B)*1 4xM8x1.25
7 Gewindetielie 13 Motoreinbaulage: Motoreinbaulage:
- —- - e A= . Links, parallel Rechts, parallel
g © © o 2 153 153
_ : : | 2 ‘
) | o) o ° ‘ g O T
T ) [e) <| @ 5 i o 9O <
©| © 2 =3 ©| ©
NS ~| H 6 H9 (+3'030) e . ° ° ':‘;
130 Tiefe 7 i
60
106
(170) 1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehduse-
montage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min.
3 mm sein. (Empfohlene Héhe: 5 mm).
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugs-
ebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Geh&dusemontage-Bezugsebene
lberstehen kénnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr
vorzusehen, um Beriihrungen mit Werkstiicken, der Ausristung usw. zu
vermeiden.
*2 Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser
AbmessMugg”en L A B DI E [gm] zurlick zur Referenzposition verfahrt. Stellen Sie sicher, dass am Schlitten
0%e Iy angebrachte Werkstlicke die anderen Werkstlicke oder Anlagenteile im
LEKFS40LILILI-1500] | 4034 | 156 | 328 | 4 | — | 150 | 130 Umfeld des Schiittens nicht behindert.
LEKFS40C1C1C1-2000] 4534 | 206 | 378 +3 Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende der
LEKFS40DDD'250D 503,4 256 428 6 2 300 280 Motorseite.
LEKFS40C1CIC1-300C01 | 553,4 | 306 | 478 =4 Zur Befestigung von Signalgebern ist ein Distanzstiick (BMY3-016)
LEKFS4001CI1-350C] | 603,4 | 356 | 528 erforderlich. Bitte separat bestellen.
LEKFS401C11-400C] 653,4 | 406 | 578 | 8 | 3 | 450 | 430 =5 Bei Verwendung der Positionierstiftbohrung fiir die Gehduseunterseite nicht
LEKFS40111-450] | 703,4 | 456 | 628 gleichzeitig die Stiftbohrung an der Unterseite des Gehduse B benutzen.
LEKFS40C]C]C1-500C] 753,4 | 506 | 678 10l 4 | 600 | 580
LEKFS4000J1-600] | 853,4 | 606 | 778 Abmessungen [mm]
LEKFS40C1CIC]-700C] 953,4 | 706 | 878 | 12| 5 | 750 | 730 X w 4
LEKFS400J0J0-8000] | 10534 | 806 [ 978 |\ [ | 500 | gg0 asiong| 0PN Mit Ohne Mit Ohne Mit
LEKFS400J1-900C] | 1153,4 | 906 | 1078 Verriegelung | Verriegelung | Verriegelung | Verriegelung | Verriegelung | Verriegelung
LEKFS400JCJCJ-1000C1 | 1253,4 | 1006 | 1178 | 16 | 7 | 1050 | 1030 \'£:] 137,5 177,5 98,5 138,5 14
LEKFS40C]C]C-1100C1 | 1353,4 | 1106 | 1278
LEKFS40010112000] | 14534 | 1206 | 1378] '° | & | 1200|1180
69
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Serie LEKFS
Signalgebermontage

Enalgeber-Einbauposition

A
Betriebsbereich
— [ = [es)
B
Betriebsbereich
= (=) =T I
Tabelle 1 Abmessungen fiir die Montage des Signalgebers [mm]
Modell GroBe A B Betriebsbereich
16 12,5 24,5 3,0
25 17,5 29,5 3,0
LEKF - : :
= 32 26,3 39,1 3,4
40 32,2 45,4 3,6
# Der verwendbare Signalgeber ist D-M9 (N/P/B) (W) (M/L/Z).
= Beim Betriebsbereich handelt es sich um einen Richtwert einschlieBlich
Hysterese, fir den keine Gewahrleistung libernommen wird. Je nach
Einsatzumgebung kénnen groBe Schwankungen auftreten.
+ Justieren Sie den Signalgeber, nachdem Sie die Betriebsbedingungen
in der aktuellen Einstellung bestatigt haben.
Signalgebermontage
I - -
LEKFS16/25 LEKFS32/40

Signalgeber-Montagewinkel

Montagenut fiir Signalgeber Artikelbezeichnung: BMY3-016

Montagenut flr Signalgeber

Befestigungsschrauben fiir den Signalgeber
Anzugsmoment [N-m]
0,1 bis 0,15

+ Der verwendbare Signalgeber ist D-M9 (N/P/B) (W) (M/L/Z).

= Verwenden Sie zum Festziehen der Signalgeber-Befestigungsschraube (im Lieferumfang des Signalgebers enthalten) einen Feinschraubendreher mit
einem Griffdurchmesser von ca. 5 bis 6 mm

= Zur Signalgebermontage an der Serie LEKFS32/40, benétigen Sie einen Signalgeber Montagewinkel (BMY3-016).
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Elektronischer Signalgeber
Direktmontageausfuhrung

D-MON/D-M9P/D-M9B ( €

Weitere Details zu Produkten, die
internationalen Standards entsprechen,

Eingegossenes Kabel

@ 2-Draht-Ausfiihrung mit
reduziertem max. Strom
(2,5 bis 40 mA).

® StandardméBig werden
flexible Kabel verwendet.

SN

\//
'l s -
e

AAchtung
Sicherheitshinweise

Befestigen Sie den Signalgeber mit der am
Gehdause angebrachten Schraube. Wird
eine andere als die mitgelieferte Schraube
benutzt, kann der Signalgeber beschadigt
werden.

Technische Daten Signalgeber

finden Sie auf der Website von SMC.

SPS: Speicherprogrammierbare Steuerung

D-M9LCI, D-M9L1V (mit Betriebsanzeige)

Signalgebermodell D-M9N | D-M9P | D-M9B

Abgang elekirischer Anschluss axial

Art der Verdrahtung 3-Draht-System 2-Draht
Ausgangstyp NPN | PNP —
Anwendung IC-Steuerung, Relais, SPS 24 VDC, Relais, SPS
Versorgungsspannung 5, 12,24 VDC (4,5 bis 28 V) -
Stromaufnahme 10 mA oder weniger —

Betriebsspannung

28 VDC oder weniger |

24 VDC (10 bis 28 VDC)

Arbeitsstrom

max. 40 mA

2,5 bis 40 mA

Interner Spannungsabfall

0,8 V oder weniger bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA)

4V oder weniger

Kriechstrom

100 uA oder weniger bei 24 VDC

0,8 mA oder weniger

Betriebsanzeige

EIN: rote LED leuchtet.

Standard

CE-Kennzeichnung, RoHS

Technische Daten des flexiblen 6lbestdndigen Anschlusskabels

Signalgebermodell D-M9N | D-M9P | D-M9B
Mantel AuBen-@ [mm] 2,6
Isolator Anzahl Leiter 3-Draht (braun/blau/schwarz) |2-Draht (braun/blau)
AuBen-@ [mm] 0,88
. Effektiver Querschnitt [mm] 0,15
Leiter :
Litzen-Durchmesser [mm] 0,05
Kleinster Biegeradius [mm] (Richtwerte) | 17

# Weitere Einzelheiten zu den gemeinsamen Spezifikationen des elektronischen Signalgebers
finden Sie im WEB-Katalog.
+ Weitere Einzelheiten zur Anschlusskabelldnge finden Sie im WEB-Katalog.

Gewicht [q]
Signalgebermodell D-M9N | D-M9P D-M9B
0,5m (—) 8 7
Anschluss- m (M) 14 13
kabellange 3m (L) 41 38
5m (Z) 68 63
Abmessungen [mm]
D-M9ol]
©
o ©
Q [aV]
o —
R | s p S = = —=——=— — iq}}
L/Tk
6 _|Empfindlichste Position
Befestigungsschraube M2,5 x 4 L
Gewindestift mit Schlitz (Kegelkuppe)
o Betriebsanzeige
R o
™l i
22,8
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Elektronischer Signalgeber (Offner)
Direktmontageausfuhrung

D-MINE(V)/D-MIPE(V)/D-MIBE(V) C€

Weitere Details zu Produkten, die
internationalen Standards entsprechen,

Eingegossenes Kabel

® Das Ausgangssignal ist
eingeschaltet, wenn der
Signalgeber nicht betétigt ist.

@ Einsetzbar in allen Serie, in
denen auch der D-M9
verwendbar ist.

i

ot D,m{?ﬁv

e j 1/
A\Achtung

| Sicherheitshinweise |
Befestigen Sie den Signalgeber mit der am

Technische Daten Signalgeber finde

n Sie auf der Website von SMC.

SPS: Speicherprogrammierbare Steuerung

D-M9CIE, D-M9LCIEV (mit Betriebsanzeige

Signalgebermodell | D-MONE |D-MONEV| D-M9PE | D-M9PEV | D-M9BE |D-M9BEV
Abgang elektrischer Anschluss axial Senkrecht axial Senkrecht axial Senkrecht
Art der Verdrahtung 3-Draht-System 2-Draht
Ausgangstyp NPN | PNP —
Anwendung IC-Steuerung, Relais, SPS 24 VDC, Relais, SPS
Versorgungsspannung 5, 12,24 VDC (4,5 bis 28 V) —
Stromaufnahme 10 mA oder weniger —
Betriebsspannung| 28 VDC oder weniger | — 24 VDC (10 bis 28 VDC)
Arbeitsstrom max. 40 mA 2,5 bis 40 mA
Interner Spannungsabfall| 0,8 V oder weniger bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA) 4V oder weniger
Kriechstrom 100 uA oder weniger bei 24 VDC 0,8 mA oder weniger
Betriebsanzeige EIN: rote LED leuchtet.

Standard CE-Kennzeichnung, RoHS

Technische Daten des flexiblen 6lbestédndigen Anschlusskabels

Signalgebermodell D-MONE(V) | D-M9PE(V) | D-M9BE(V)
Mantel AuBen-@ [mm] 2,6
Isolator Anzahl Leiter 3-Draht (braun/blau/schwarz) 2-Draht (braun/blau)
AuBen-@ [mm] 0,88
. Effektiver Querschnitt [mm?] 0,15
Leiter =
Litzen-Durchmesser [mm] 0,05
Kleinster Biegeradius [mm] (Richtwerte) 17

*

finden Sie im WEB-Katalog.

Weitere Einzelheiten zu den gemeinsamen Spezifikationen des elektronischen Signalgebers

+ Weitere Einzelheiten zur Anschlusskabelldnge finden Sie im WEB-Katalog.

Gehause angebrachten Schraube. Wird H
eine andere gélls die mitgelieferte Schraube Gewicht @
benutzt, kann der Signalgeber beschéadigt
werden. Signalgebermodell D-MONE(V) | D-M9PE(V) D-M9BE(V)
0,5m (—) 8 7
Anschluss- 1 m (M)*! 14 13
kabellange 3m (L) 41 38
5m (Z)*1 68 63
+1 Die Optionen 1 m und 5 m werden bei Eingang der Bestellung produziert.
Abmessungen [mm]
D-M9LJE D-MOLIEV

J2,6

Empfindlichste Position

Befestigungsschraube M2,5 x 4 L

©
8V}
o —
—_ - - — &S"
e
6

9,5
2,6

L

6 | Empfindiichste Position

Gewindestift mit Schlitz (Kegelkuppe)

Betriebsanzeige

3,95
2,8

L2
[/

J26

Befestigungsschraube M2,5 x 4 L
Gewindestift mit Schlitz

Betriebsanzeige

o

500 (1000) (3000) (5000)

2,8

5 0,3
o e
15,9 ©

<

22,8

19,5
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Elektronischer Signalgeber mit 2-farbiger Anzeige
Direktmontageausfiuhrung

D-MO9NW/D-M9PW/D-M9BW (€

Weitere Details zu Produkten, die
internationalen Standards entsprechen,

Technische Daten Signalget)er finden Sie auf der Website von SMC.

SPS: Speicherprogrammierbare Steuerung

Eingegossenes Kabel

@ 2-Draht-Ausfiihrung mit reduziertem
max. Strom (2,5 bis 40 mA).

@ StandardméBig werden flexible
Kabel verwendet.

@ Die optimale Schaltposition kann
anhand der Farbe der leuchtenden
LED bestimmt werden.

(Rot — Griin < Rot)

AAchtung

\ Sicherheitshinweise

Befestigen Sie den Signalgeber mit der am
Gehause angebrachten Schraube. Wird eine
andere als die mitgelieferte Schraube
benutzt, kann der Signalgeber beschéadigt
werden.

D-M9CIW, D-M9CIWYV (mit Betriebsanzeige)

Signalgebermodell D-M9NW | D-M9PW | D-M9BW

Abgang elektrischer Anschluss axial

Art der Verdrahtung 3-Draht-System 2-Draht
Ausgangstyp NPN | PNP -
Anwendung IC-Steuerung, Relais, SPS 24 VDC, Relais, SPS
Versorgungsspannung 5,12, 24 VDC (4,5 bis 28 V) —
Stromaufnahme 10 mA oder weniger —
Betriebsspannung | 28 VDC oder weniger | — 24 VDC (10 bis 28 VDC)

Arbeitsstrom

max. 40 mA

2,5 bis 40 mA

Interner Spannungsabfall

0,8 V oder weniger bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA)

4V oder weniger

Kriechstrom

100 uA oder weniger bei 24 VDC

0,8 mA oder weniger

Betriebsanzeige

Betriebsbereich ----.-. Rote LED leuchtet.

Geeigneter Betriebsbereich - Grilne LED leuchtet.

Standard

CE-Kennzeichnung, RoHS

Technische Daten des flexiblen dlbestédndigen Anschlusskabels

Signalgebermodell D-MONW | D-M9PW |  D-M9BW
Mantel AuBen-@ [mm] 2,6
Isolator Anzahl Leiter 3-Draht (braun/blau/schwarz) |2—Draht (braun/blau)
AuBen-@ [mm] 0,88
. Effektiver Querschnitt [mm?] 0,15
Leiter =
Litzen-Durchmesser [mm] 0,05
Kleinster Biegeradius [mm] (Richtwerte) 17

+ Weitere Einzelheiten zu den gemeinsamen Spezifikationen des elektronischen Signalgebers
finden Sie im WEB-Katalog.
+ Weitere Einzelheiten zur Anschlusskabelldnge finden Sie im WEB-Katalog.

Gewicht (]
Signalgebermodell D-MONW |  D-M9PW D-M9BW
0,5m (—) 8 7
Anschluss- 1 m (M) 14 13
kabellange 3m (L) 41 38
5m (Z) 68 63
Abmessungen [mm]
D-M9o[ 1w
Empfindlichste Position
Befestigungsschraube M2,5 x 4 L
Gewindestift mit Schlitz (Kegelkuppe)
© / Betriebsanzeige
| o
el /
B! ,%7,
22,8
73
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Serie LEKFS

Al

Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise. Fiir
Sicherheitshinweise fiir elektrische Antriebe siehe ,Sicherheitshinweise zur Handhabung
von SMC-Produkten“ und die Bedienungsanleitung auf der SMC-Webseite, http:/www.smc.eu

] Design \

] Handhabung

/A Achtung

1. Keine Last anwenden, die die Spezifikationsgrenzwerte iibersteigt.

Waéhlen Sie einen geeigneten Antrieb in Relation zu der
Nutzlast und dem zuldssigen Moment aus. Bei einem Betrieb
auBerhalb der Spezifikationsgrenzwerte wirkt eine lberméBige
exzentrische Last auf die Fuhrung, was zu einem vermehrten
Spiel der gleitenden Teile der Fuhrung, Genauigkeitsverlust
und einer verkurzten Lebensdauer des Produkts fuhrt.

2. Verwenden Sie das Produkt nicht fiir Anwendungen, in denen
es liberméBigen externen Kréften oder StoBen ausgesetzt ist.

Andernfalls kann ein Produktausfall die Folge sein.

| Auswahl |

AWarnung

. Keine Geschwindigkeit anwenden, die die Spezifikations-
grenzen libersteigt.

Einen geeigneten Antrieb in Relation zu der zuléssigen Nutzlast und der
Geschwindigkeit sowie der jeweils zuldssigen Hubgeschwindigkeit auswahlen. Der
Betrieb auBerhalb der Spezifikationsgrenzen kann negative Auswirkungen haben, wie
Gerauschentwicklung, Genauigkeitsverlust und eine verkiirzte Produktlebensdauer.

2. Verwenden Sie das Produkt nicht fiir Anwendungen, in denen
es iiberméBigen externen Kréften oder StdBen ausgesetzt ist.
Andernfalls kann ein Produktausfall die Folge sein.

3. Wenn das Produkt wiederholt in Zyklen mit Teilhiiben
betrieben wird (siehe nachstehende Tabelle), betreiben
Sie es min. alle 12 Zyklen einmal mit Vollhub.
Andernfalls kann die Schmierung auslaufen.

Modell Teilhub
LEKFS16 max. 50 mm
LEKFS25 max. 65 mm
LEKFS32 max. 70 mm
LEKFS40 max. 105 mm

4. Wenn der Schlitten einer externen Krafteinwirkung
ausgesetzt ist, muss die Bemessung des Antriebs
unter Beriicksichtigung der gesamten Nutzlast
einschlieBlich der externen Krafteinwirkung erfolgen.
Wenn Kabelflihrungen oder bewegliche Schlduche am Antrieb

angebracht sind, kann der Gleitwiderstand des Schlittens erhoht
werden, was zu einem Betriebsausfall des Produkts flihren kann..

| Handhabung

/\ Achtung

1. Stellen Sie die [In-Position] in den Schrittdaten auf min. 0,5 ein.
Bei einer niedrigeren Einstellung wird das Signal bei Vervollstdndigung
der [In-Position] mdglicherweise nicht richtig ausgegeben.

2. INP-Ausgangssignal
1) Positionierbetrieb
Wenn das Produkt in den eingestellten Bereich der Schrittdaten
[In Position] kommt, schaltet das INP-Ausgangssignal ON.
Anfangswert: auf [0,50] oder héher einstellen.

O

SvVC

/A Achtung

1. Den Schlitten nicht auf das Hubende aufprallen lassen.

Bei einer falschen Einstellung der Parameter, der Ausgangsposition
oder der Programmierung des Motor-Controller kann der Schlitten
wahrend des Betriebs auf das Hubende des Antriebs aufprallen.
Diese Punkte vor der Verwendung prifen.
Wenn der Schlitten auf das Hubende des Antriebs aufprallt,
kann die Fiihrung, die Kugelumlaufspindel, der Riemen oder
der interne Anschlag beschadigt werden. Dies kann einen
fehlerhaften Betrieb zur Folge haben.
= EFrn

i |

Achten Sie bei Verwendung in vertikaler Richtung darauf, den
Antrieb vorsichtig zu handhaben, da das Werkstick aufgrund
seines Eigengewichts herabfallen kann.

4. Die bewegte Kraft sollte der Anfangswert sein.

Wenn die Bewegungskraft unter den Ausgangswert eingestellt
wird, kann dies zur Erzeugung eines Alarms fuhren.

5. Die Ist-Geschwindigkeit dieses Antriebs wird durch
die Nutzlast und den Hub beeinflusst.

Prifen Sie die Spezifikationen unter Berlcksichtigung der
Vorgehensweise bei der Modellauswahl in diesem Katalog.

6. Wahrend der Riickkehr zur Ausgangsposition keine
Last, StoBeinwirkungen oder Widerstand zusatzlich
zur transportierten Last zulassen.

Eine zusétzliche Kraft bewirkt die Verschiebung der Ursprungsposition,
da diese auf dem erkannten Motordrehmoment basiert.

7. Das Gehduse und die Schlittenmontageflachen
diirfen nicht verbeult, zerkratzt oder anderweitig
beschéadigt werden.

Dies kann die Montageflache uneben machen sowie Spiel in der
Flhrung oder einen erhéhten Gleitwiderstand zur Folge haben.

8. Beim Werkstiickanbau dirfen keine hohen
StoBkrafte oder GiberméaBige Momente einwirken.
Eine externe Kraft, die das zuldssige Moment Uberschreitet,
fuhrt zu Flhrungsspiel oder zu einem erhéhten Gleitwiderstand.

9. Die Ebenheit der Montageflache darf max. 0,1 mm
abweichen.
Ungenligende Ebenheit des Werkstlicks oder der Oberflache,
an die das Produkt montiert werden soll, kann ein
Flhrungsspiel und einen erhdhten Gleitwiderstand erzeugen.
10. Achten Sie bei der Montage des Produkts auf einen
Biegedurchmesser des Kabels von 40 mm oder mehr.
11. Wahrend der Positionieranwendung und im Positionierbereich
das Werkstiick nicht auf den Schlitten aufprallen lassen.

12. Das Staubdichtband ist zum Gleiten mit Schmierfett versehen.
Wird das Schmierfett beim Entfernen von Fremdkérpern o. A.
abgewischt, muss es erneut aufgetragen werden.

13. Bei der Montage oben kann sich das Staubdichtband
durchbiegen. 24



Serie LEKFS

Al

Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise. Fiir
Sicherheitshinweise fiir elektrische Antriebe siehe ,Sicherheitshinweise zur Handhabung
von SMC-Produkten“ und die Bedienungsanleitung auf der SMC-Webseite, http:/www.smc.eu

Handhabung

/A Achtung

14. Verwenden Sie fiir die Montage des Produkts
Schrauben mit der passenden Lange und ziehen Sie
diese mit dem korrekten Anzugsdrehmoment fest.

GréBere Anzugsdrehmomente kénnen Fehlfunktionen
verursachen, wéahrend sich bei einem zu niedrigen
Anzugsdrehmoment die Einbaulage veréndern und unter

15. Nicht mit fixiertem Schlitten und durch Bewegen
des Antriebsgehauses in Betrieb nehmen.

16. Der Antrieb mit Riemen kann nicht bei vertikalen
Anwendungen eingesetzt werden.

extremen Bedingungen das Werkstlck herunterfallen kann. ’ Mantenimiento
Fixiertes Gehiuse QA
= , e AWarnung
-
< A > Wartungsintervall
Modell | SchraubengrdBe | max. Anzugsdrehmoment[Nm] |@ A [mm]| L [mm] Fuhren Sie die Wartung entsprechend der nachstehenden
LEKFS16 M3 0,6 35 23,5 Tabelle durch.
LEKFS25 M4 1,5 4.5 24
LEKFS32 M5 3,0 5,5 30 Frequenz Sichtprifung |interne Prifung| Riemen Priifung
LEKFS40| M6 5,2 6,6 31 Inspektion vor
taglichem Betrieb O B B
Gehausemontage Inspektion alle
6 Monate/1000 km/ O O O
Bezugsebene fiir 5 Mio. Zyklen*
Gehdusemontage

ositionierstift
(Bezugsebene)

Bezugsebene fiir
Gehausemontage

Positionierstift
(Bezugsebene)

Positionierstift Positionierstift
(Gehé&use B unten)
Die lineare Verfahrgenauigkeit gilt fiir die Gehdusemontage-Bezugsebene.
Wenn fiir den Schlitten eine prézise lineare Verfahrgenauigkeit erforderlich ist,
stellen Sie die Bezugsebene mit Hilfe von Positionierstiften usw. ein.

Fiir Gehause unten

Positionierstift
(Gehé&use unten)

Fixiertes Werkstiick

_| max. Anzugs- L (max.
Modell chrr%%%en dre?mnn]wem EinschrauE)-ﬂefe) [mn]
_t [LEKFS16/M4x07[ 15 6
LEKFS25/M5x0,8] 3,0 8
— LEKFS32[ M6 x 1 5,2 9
&) LEKFS40[M8x125| 125 13

Verwenden Sie Schrauben, die min. 0,5 mm kiirzer als die max. Einschraubtiefe sind, um
einen Kontakt der Werkstiick-Befestigungsschrauben mit dem Gehéuse zu vermeiden. Zu
lange Schrauben kdnnten auf das Geh&use stoBen und Fehlfunktionen o. A. verursachen.

75

« Wahlen Sie jeweils den Punkt aus, der am friihesten anwendbar ist.

® Punkte fiir die Sichtpriifung
1. Lose Einstellschrauben, abnormale Verschmutzung
2. Uberpriifung auf Beschadigungen und der Kabelverbindung
3. Vibration, elektromagnetische Stérsignale

® Punkte fiir die interne Priifung
1. Zustand der Schmierung der beweglichen Teile.
2. Loser Zustand oder mechanisches Spiel bei festen
Elementen oder Befestigungsschrauben.

® Elemente der Riemenkontrolle
Stellen Sie den Betrieb sofort ein und tauschen Sie den Riemen
aus, wenn einer der folgenden Bedingungen eintritt. Stellen Sie
auBerdem sicher, dass lhre Betriebsumgebung und
-bedingungen den flr das Produkt angegebenen Anforderungen
entsprechen.

a. Zahnférmige Gewebe ist abgenutzt
Die Gewebefasern werden fusselig, das Gummi 16st sich ab, die
Fasern sind weiBlich geworden, die Linien der Fasern sind
undeutlich geworden

b. Riemenseite 16st sich ab oder ist verschlissen
Die Riemenkante hat sich abgerundet und ausgefranste
Faden stehen heraus

c. Der Riemen ist teilweise eingeschnitten
Riemen ist teilweise eingeschnitten, in der Verzahnung
festgesetzte Fremdstoffe verursachen Fehler

d. Eine vertikale Linie auf den Riemenzéhnen ist sichtbar
Beschadigung, die entsteht, wenn der Riemen auf dem
Flansch lauft.

e. Gummiriickseite des Riemens ist weich und klebrig

f . Es sind Risse auf der Riickseite des Riemens sichtbar

ZSNC



Serie LEKFS

Al

Batterieloser Absolut-Encoder
Produktspezifische Sicherheitshinweise

Vor der Handhabung der Produkte durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise. Weitere

Hinweise fiir elektrische Antriebe entnehmen Sie den ,,Sicherheitshinweise zur Handhabung von SMC-
Produkten“ und der ,Betriebsanleitung“ auf der SMC-Website: https:/www.smc.eu

Handhabung

A\ Achtung

1. ID-Ubereinstimmungsfehler des Absolutwertgebers
bei der ersten Einschaltung
In den folgenden Féllen wird nach der Einschaltung ein ,ID-Ubereinstim-
mungsfehler* gemeldet. Fihren Sie nach dem Zurlicksetzen des Alarms
vor der Verwendung zundchst eine Riickkehr zur Referenzposition durch.
- Wenn ein elektrischer Antrieb angeschlossen wird und die
Spannungsversorgung zur Erstinbetriebnahme eingeschaltet wird*?
- Wenn der Antrieb oder Motor ersetzt wird
- Wenn der Controller ersetzt wird
1 Wenn Sie einen elektrischen Antrieb und einen Controller mit der einge-
stellten Bestellnummer erworben haben, wurde die Kopplung méglicher-
weise bereits vorgenommen, sodass der Alarm nicht ausgelést wird.
,,ID-Ubereinstimmungsfehler“
Der Betrieb wird durch die Abstimmung der Geber-ID auf der Seite des
elektrischen Antriebs mit der im Controller registrierten ID erméglicht.
Dieser Alarm tritt auf, wenn die Geber-ID nicht mit dem registrierten
Wert des Controllers Ubereinstimmt. Durch das Zurlicksetzen dieses
Alarms wird die Geber-ID erneut im Controller registriert (gekoppelt).

Wenn ein Controller nach Abschluss der Kopplung gewechselt wird

® Bei der Anordnung von Antrieben
SMC Antriebe kénnen mit ihren Motoren nebeneinander angeordnet
werden. Bei Antrieben mit eingebautem Signalgeber-Magneten
(Serien LEY und LEF) ist jedoch ein Abstand von mindestens 40 mm
zwischen den Motoren und der Stelle, an der der Magnet
vorbeigefihrt wird, einzuhalten.
Bei der Serie LEF befindet sich der Magnet in der Mitte des Tisches,
wahrend er sich bei der Serie LEY im Bereich des Kolbens befindet.
(Einzelheiten finden Sie in der technischen Zeichnung im Katalog).
O Sie kdnnen mit ihren Motoren

nebeneinander angeordnet werden.

Il i

\%ﬁ

I ] H [ 7

Encoder-ID-Nr. (+ Die folgenden Zahlen sind Beispiele.)
Antrieb 17623 17623 17623 17623
Controller 17623 17699 17699 17623
ID-Ubereinstimmungsfehler . " . IE — T
ist aufgetreten? Nein Ja Fehlerrtickstellung = Nein | ‘ | ——

Geber-ID-Nr. auf der

Geber-ID-Nr. auf Controller-Seite
der Antriebsseite \

Die ID-Nummer wird automatisch Uberprift, wenn die Steuerungs-Spannungs-
versorgung eingeschaltet wird.
Wenn die ID-Nummer nicht Gbereinstimmt, wird ein Fehler ausgegeben.

Achten Sie darauf, dass sich die Motoren nicht in
unmittelbarer Nahe der Stelle befinden, an der Magnet
vorbeigefiihrt wird. Motor

Bereich des eingebauten
Magneten des elektrischen
Antriebs (Spindelmutter)

2. In Umgebungen, in denen starke Magnetfelder vorhanden

sind, kann die Verwendung eingeschrénkt sein. Halten Sie einen Abstand

L) J i .
Im Drehgeber wird ein magnetischer Sensor verwendet. Wenn der An- (| 1] .[]] ‘ i von 40 mm oder mefr ein
trieb in einer Umgebung eingesetzt wird, in der starke Magnetfelder vor-
handen sind, kann es daher zu Fehlfunktionen oder Ausfallen kommen. —— ———
Setzen Sie den Antriebsmotor keinen Magnetfeldern mit einer mag- . — UL i

netischen Flussdichte von 1 mT oder mehr aus.

Bei der Installation eines elektrischen Antriebs und eines Druckluftzylinders
mit Signalgeber (z. B. CDQ 2 -Serie) oder mehrere elektrische Antriebe ne-
beneinander, muss ein Abstand von 4 0 mm oder mehr um den Motor ein-
gehalten werden. Siehe die technische Zeichnung des Antriebsmotors.

Bereich des eingebauten Magneten des
elektrischen Antriebs (Schlitteneinheit)

3. Die SteckergréBe des Motorkabels unterscheidet sich von
der des elektrischen Antriebs mit einem Inkrementalgeber.
Der Motorkabelstecker eines elektrischen Antriebs mit einem bat-
terielosen Absolutwertgeber unterscheidet sich von dem eines
elektrischen Antriebs mit einem Inkrementalgeber. Da die Abmes-
sungen der Steckerabdeckungen unterschiedlich sind, sollten Sie
bei der Konstruktion die nachstehenden MaBe ber(icksichtigen.

65 o

Ein Druckluftzylinder mit Signalgeber kann
nicht im schattierten Bereich installiert werden.
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Abmessungen der Steckerabdeckung des batterielosen Absolutwertgebers
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Controller |
Serie JXCL (€ ch N

AU S fU LU gES it AT M e G D R S.79

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder oy

serie JXC51/61

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

serie JXCLJ
—

EtherCAT. ™

Mit STO Sicherheits-Teilfunktion

DeviceNet

Mit STO Sicherheits-Teilfunktion

® Antriebskabel
® Sicherheitshinweise in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen BEEL
Z SMC 78



Controller
(Ausfuhrung Schrittdaten-Eingabe)

Serie JXC51/61

Bestellschlussel

C€ 28 N

Einzelheiten dazu finden Sie ab Seite 128.

@ racalehio-ustitung @ Montage

JXC[5]1(7]1
o 00

© 1/0-Kabellznge [m]

0

0 Bestell-Nr. Antrieb

5 NPN 7 Schraubmontage - Ohne
6 PNP 81 DIN-Schiene 1 1,5
1 Die DIN-Schiene ist nicht 3 3
enthalten. 5 5
Bitte separat bestellen.

Ohne Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen
Beispiel: Geben Sie ,LEFS25B-100“ fir das Modell

LEFS25B-100B-R1L1] ein.

BC

‘ Unbeschriebener Controller*!

+1 Erfordert eine spezielle Software (JXC-BCW)

~
Der Controller wird als einzelne Einheit verkauft, nachdem
der entsprechende Antrieb vorprogrammiert wurde.
Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller
und Antrieb korrekt ist.
<Priifen Sie vor der Verwendung folgende Punkte> -
(@ Uberprifen Sie die Modellnummer auf dem e
Typenschild des Antriebs. Diese Nummer [ EEKFS25EA=100
muss mit der des Controllers tibereinstimmen.
(@ Uberpriifen Sie, ob die I/0-Konfiguration @ V
tbereinstimmt (NPN oder PNP). @
J

Technische Daten

Modell

JXC51
JXC61

Kompatibler Motor

Schrittmotor (24 VDC)

Stromversorgung

Versorgungsspannung: 24 VDC =10 %

Stromaufnahme (Controller)

Max. 100 mA

Kompatibler Encoder

Inkremental, Batterieloser Absolut-Encoder

[

~
Sicherheitshinweise fiir unbeschriebene

Controller (JXC[I1JJ-BC)

Einen unbeschriebenen Controller kann der
Kunde mit Daten des Antriebs beschreiben, mit
dem er kombiniert und verwendet werden soll.
Verwenden Sie zum Schreiben von Daten die
Controller-Einstellungssoftware ACT Controller
2 oder die dedizierte Software JXC-BCW.

+ ACT Controller 2 und JXC-BCW stehen auf
der SMC-Website zum Download bereit.

» Um diese Software zu verwenden,
bestellen Sie das Kommunikationskabel fir
die Controller-Einstellung (JXC-W2A-C)
und das USB-Kabel (LEC-W2-U) separat.

Systemvoraussetzungen Hardware
Windows®10 Windows®7
(64 Bit) Windows®8
Windows®11 Windows®10
ACT Controller 2
(mit JXC-BCW-Funktion)

= Windows®7, Windows®8, Windows®10 und
Windows®11 sind registrierte Handelsmarken
der Microsoft Corporation in den USA.
SMC-Website
https:/www.smc.de

oS

Software JXC-BCW

Paralleleingang

11 Eingange (Optokoppler)

Parallelausgang

13 Ausgénge (Optokoppler)

Serielle Kommunikation

RS485 (nur fir LEC-T1 und JXC-W2)

Datenspeicherung

EEPROM

Statusanzeige

PWR, ALM

Lange Antriebskabel [m]

Antriebskabel: max. 20

Kiihlsystem

LuftkGihlung durch natirliche Konvektion

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 55°C (kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH]

Max. 90 (keine Kondensation)

Schutzart

IP30 (Ausgeschlossen ist der Stecker)

Isolationswiderstand [MQ]

Zwischen allen externen Klemmen und Gehéause: 50 (50 VDC)

Gewicht [g]

150 (Schraubmontage), 170 (DIN-Schienenmontage)

79
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Montageanweisung

Controller (Schrittdaten-Eingabe) Serie JX C5 1/ 6 1

a) Schraubenbefestigung (JXCLI17[1-[])

(Montage mit zwei M4-Schrauben)

Befestigungsrichtung :>

Befestigungsrichtung :> a‘

Erdungskabel

b) DIN-Schienenmontage (JXC[118[-[])

(Montage auf DIN-Schiene)

Erdungskabel

DIN-
Schiene

—

DIN-Schiene ist verriegelt.

Der Controller wird in die DIN-Schiene eingehangt und

zur Verriegelung wird A in Pfeilrichtung geschoben.

G

Erdungs-
kabel

=

DIN-Schienen-Anbausatz

# Wird die Serie LE in der BaugréBe 25 oder groBer verwendet wird, muss der Abstand zwischen den Controllern mindestens 10 mm betragen.

DIN-Schiene L
12,5 5,25
AXT1 OO'DR'D (Abstand)
= Fur O, eine Nummer aus der Zeile ,Nr“ der nachstehenden Tabelle eingeben. P N N R R Ry
Siehe MaBzeichnungen auf Seite 81 fiir Befestigungsdimensionen. R e i i i i i -
1)
Jl.2s
L-MaB [mm)] =
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 |110,5| 123 |1355| 148 |160,5| 173 |185,5| 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 |285,5| 298 |310,5| 323 |335,5| 348 |360,5| 373 [385,5| 398 |410,5| 423 |435,5| 448 |460,5| 473 |485,5| 498 |510,5
DIN-Schienen-Anbausatz
LEC-DO0 (mit 2 Befestigungsschrauben)
Der DIN-Schienen-Anbausatz kann nachtraglich bestellt und an den Controller mit Schraubmontage montiert werden.
80
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Serie JXC51/61

Abmessungen
_—
67 (11,5) 35
10 J45
S Fiir Gehausemontage 31
(Schraubmontage)
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Controller (Schrittdaten-Eingabe) Serie JX C5 1/ 6 1

Verdrahtung_jsbeispiel

# Verwenden Sie fur den Anschluss einer SPS an den parallelen I/O-Eingang das 1/0-Kabel (LEC-CN5-[J).

Paralleler I/ O-Anschluss‘ « Die Verdrahtung ist je nach paralleler I/O-Ausfiihrung unterschiedlich (NPN oder PNP).

Elektrisches Schaltschema
JXC510IC-C1 (NPN)

JXC61000-C1 (PNP)

24-VDC fir I/ 24-VDC fir I/

CN5 O-Signale CN5 O-Signale
COM+ | A1 — COM+ | Al {1
COM- | A2 COM- | A2

INO A3 — INO A3 | - —

IN1 A4 — INA A4 |7 -~ —

IN2 A5 — IN2 A5 |~ -~ —

IN3 A6 — IN3 A6 |~ - —

IN4 A7 — IN4 A7 |7 - —

IN5 A8 — IN5 A8 |~ - —
SETUP | A9 — SETUP | A9 — —
HOLD | A10 — HOLD | A10 — —
DRIVE | A11 [— DRIVE | A11 — —
RESET | A12 — RESET | A12 — —
SVON | A13 (— SVON | A13 |~
ouTo | Bi outo | Bi @
OuT1 B2 Last ouT1 B2 {Lastl
ouT2 | B3 ouT2 | B3 {Lastl
ouT3 | B4 Last OoUT3 | B4 —Lastt—¢
ouT4 | B5 ouT4 | B5 {Last}
ouTs | B6 ouTs | B6 {Last}
BUSY | B7 BUSY | B7 {Last]
AREA | B8 AREA | B8 {Last}
SETON | B9 SETON | B9 {Lastl

INP B10 INP B10 {Last}
SVRE | Bi1 SVRE | B11 {Lastl
*ESTOP | B12 «ESTOP | B12 {Lastl
*ALARM | B13 (—{Last *ALARM | B13 {Last]

[ [
Eingangssignal Ausgangssignal
Bezeichnung Details Bezeichnung Details

COM+ Anschluss der 24 V-Spannungsversorgung fir das Eingangs-/Ausgangssignal OUTO bis OUT5| Ausgabe der Schrittdaten-Nummer wéhrend des Betriebs
COM- Anschluss Masse fiir das Eingangs-/Ausgangssignal BUSY Ausgabe, wenn der Antrieb in Bewegung ist
INO bis IN5 . Schrittdaten entsprechend Bit-N_ummer. . AREA Ausgabe innnerhalb des Ausgabeeinstellbereichs der Schrittdaten

(Der Eingangsbefehl erfolgt in der Kombination von INO bis 5) SETON Ausgabe bei Ruickkehr zur Referenzposition

SETUP Befehl fur Referenzfahrt INP Ausgabe bei Erreichen der Zielposition oder Zielkraft+2

HOLD Der Betrieb wird voribergehend angehalten (Schaltet sich ein, wenn Positionierung oder Vorschub abgeschlossen sind.)

DRIVE Befehl zum Verfahren SVRE Ausgabe, wenn Motor eingeschaltet ist

RESET Zuriicksetzen des Alarms und Unterbrechung des Betriebs *ESTOP*! keine Ausgabe bei EMG-Stopp-Befehl

SVON Befehl Servo ON *ALARM*" keine Ausgabe bei Alarm

O

#1 Signal des negativ-logischen Schaltkreises (N.C.)

x2 Siehe den Katalog und die Betriebsanleitung flr jedes Antrieb, das
Schubvorgénge ausfiihren kann.
Die Tabelle , Technische Daten” fiir Modelle, die Schubvorgénge
ausfihren kénnen, enthalt ein Element flr die Schubkraft.
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Serie JXC51/61

Schrittdaten-Einstellung

1. Schrittdaten-Einstellung fir Positionierung

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

angegeben.

Schrittdaten (Positionierung)

Geschwindigkeit

Acceleration

Deceleration

Speed

INP-Ausgang | ON

In Position

OFF

[ON]

©: mussen eingestellt werden.

O missen den Anforderung
entsprechend eingestellt werden
—: Einstellung ist nicht erforderlich

2. Schrittdaten-Einstellung fiir Schub™

Der Antrieb bewegt sich in Richtung der Schub-Startposition. Wenn er diese

Position erreicht hat, startet er den Schubbetrieb mit der Kraft, die unterhalb des

Kraft-Einstellwertes liegt. oder weniger zu schieben.

Das folgende Diagramm zeigt die Einstellparameter und den Betrieb.

Die Einstellparameter und Einstellwerte fir diesen Betrieb sind unten angegeben.

2 Siehe den Katalog und die Betriebsanleitung fiir jedes Antrieb, das Schubvorgénge ausfiihren kann.
Die Tabelle ,Technische Daten” fiir Modelle, die Schubvorgange ausfihren konnen, enthélt ein
Element fir die Schubkraft.

Geschwindigk

Speed

Schubgeschwindigkeit

Schubkraft
Trigger LV

it
"
[
Kraft Position
In Position
[
OFF ON

INP-Ausgang | ON

Schrittdaten (Schubbetrieb)

©: mussen eingestellt werden.
O : mussen den anforderungen
entsprechend eingestellt werden.

Notwen- . Notwen- ;
dgeeit Element Details dghei Element Details
Ist eine absolute Position erforderlich, stellen Ist eine absolute Position erforderlich, stellen
© | Movement MOD Sie "Absolue" ein. Ist eine relative Position © | Movement MOD Sie "Absolue" ein. Ist eine relative Position
erforderlich, stellen sie "Relative" ein. erforderlich, stellen sie "Relative" ein.
© | Speed Verfahrgeschwindigkeit zur Zielposition © | Speed Verfahrgeschwindigkeit zur Schub-Startposition
© | Position Zielposition © | Position Schub-Startposition
Beschleunigungsparameter, je héher der Beschleunigungsparameter, je héher der
O | Acceleration Einstellwert, desto schneller erreicht der O | Acceleration Einstellwert, desto schneller erreicht der
Antrieb die eingestellte Geschwindigkeit. Antrieb die eingestellte Geschwindigkeit.
. Verzdgerungsparameter, je hdher der . Verzdgerungsparameter, je héher der
O | Deceleration Einstellwert, desto schneller stoppt der Antrieb. O | Deceleration Einstellwert, desto schneller stoppt der Antrieb.
) Einstellwert 0 Das Schubverhaltnis wird definiert.
© | Pushing Force™ (Werden Werte von 1 bis 100 eingestellt, wechselt © | Pushing Force™® Der Einstellbereich variiert je nach
der Antrieb zu Schub-Betrieb.) 9 gewéhltem elektrischen Antrieb. Siehe
— | Trigger LV Einstellung nicht erforderlich. Betriebsanleitung des elektrischen Antriebs.
— | Pushing Speed Einstellung nicht erforderlich. Bledlngung, die das INP-AusganQSSIQnaI
. — - einschaltet. Das INP-Ausgangssignal schaltet
O | Positioning Force Max. Drehmoment wahrend des Positionierbetriebs © | Trigger LV sich ein, wenn die erzeugte Kraft den Wert
(keine spezifische Anderung erforderlich.) Uberschreitet. Der Schwellenwert darf max.
O | Area 1 Area2 Bedingung, die das AREA-Ausgangssignal dem Wert Qer Sghubkraft entsprechen.
’ (Bereich) einschaltet. Schubgeschwindigkeit
- - - Wird die Geschwindigkeit auf einen hoghen Wert eingestell,
Bedingung, die das INP-Ausgangssignal . kann es, aufgrund von StoBkraften verursacht durch den
einschaltet. Sobald der Antrieb den [In O | Pushing Speed™® | Aufprall auf das Ende, zu einer Beschadigung des
Position]-bereich erreicht, schaltet sich das elekirischen Antriebes und des Werkstiickes kommen.
O | In Position INP-Ausgangssignal ein. (Das Andern des Stellen Sie diese Werte dementsprechend niedriger ein.
Nafangswertes ist hier nicht notwendig.) Siehe Betriebsanleitung des elekirischen Antriebs.
Wenn die Ausgabe des Ankunftssignals Max. Dreh t wahrend des Positionierbetrieh
vor Abschluss des Betriebes erforderlich O | Positioning Force ax. Drehmoment wahrend des Fositionierbetriebs
ist, erhdhen Sie den Wert. (keine spezifische Anderung erforderlich.)
i ; _ ) . ; O | Areal, Area?2 Bedingung, die das AREA-Ausgangssignal (Bereich) einschaltet.
+1 Siehe den Katalog und die Betriebsanleitung fir jedes Antrieb, das N " -
Schubvorgénge ausfiihren kann. Verfahrweg wahrend des Schubs. Ubersteigt
Die Tabelle ,Technische Daten* fiir Modelle, die Schubvorgange . der Verfahrweg diese Einstellung, kommt es
ausfiihren kénnen, enthalt ein Element fir die Schubkraft. © | In Position auch ohne Schub zum Stopp. Wird der
Verfahrweg Uberschritten, schaltet sich das
INP-Ausgangssignal nicht ein.
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O

#3 Siehe den Katalog und die Betriebsanleitung fir jedes Antrieb, das
Schubvorgange ausfiihren kann.
Die Tabelle , Technische Daten” fir Modelle, die Schubvorgénge
ausfiihren kénnen, enthalt ein Element fir die Schubkraft.
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Controller (Schrittdaten-Eingabe) Serie JX C5 1/ 6 1

Signal-Tabelle
I
Riickkehr zur Ausgangsposition (Referenzfahrt)
Spannungsversorgung 24V
— oV
ON
SVON OFF
Eingang .
SETUP I
ON
BUSY
us OFF
SVRE
SETON
Ausgang
INP \
*ALARM ':\‘
*ESTOP ! \“
Geschwindigkeit :: "‘ 0 mm/s
Riickkehr zur Ausgangsposition E \

E Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereiches ,In Position“ der Parameter i
! befindet, wird INP eingeschaltet, ansonsten bleibt es ausgeschaltet. i

1 Lesen der i :rT_és_e_n-d-er_“““}
Positionierbetrieb i Schritidatennummer 1 Schubbetrieb chhrmdatennummerJ-
porl ey ecnuppetneo TR
ON ON
_ AN ¢ . B - OFF . IN o I . OFF
Eingang - i Ausgabe der ! Eingang T i Ausgabe der !
DRIVE o { Schritdatennummer) - DRIVE = { Schrtdatennummert
i ON e ON
ouT i ouTt i
ekt OFF = OFF
Ausgang | BUSY : Ausgang | BUSY
INP i INP A
i i
i H
v i
i i
{4 \ i
Geschwindigkeit — 0 mm/s Lo oy
. ) h [P — +
Positionierbetrieb '," ‘.‘ Geschwindigkei Schubbetrieb :. \‘ 0 mm/s
e e R W Y SO .
E Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereiches ,In Position” der Parameter E | Ubersteigt die aktuelle Schubkraft den Schwellenwert (Trigger i
! befindet, wird INP eingeschaltet, ansonsten bleibt es ausgeschaltet. ! i LV) der Schrittdaten, wird das INP-Signal eingeschaltet. !
b o o o L e e s e e s e e e 4
+ ,OUT" wird ausgegeben, wenn sich ,DRIVE“ von ON auf OFF &ndert. +1 Siehe den Katalog und die Betriebsanleitung fiir jedes Antrieb, das
Fir ndhere Angaben zum Controller fur die Serie LEM siehe Betriebsanleitung. Schubvorgénge ausfiihren kann.
(Wenn die Spannungsversorgung angelegt wird, schalten sich ,DRIVE® oder ,RESET* Die Tabelle , Technische Daten fiir Modelle, die Schubvorgénge
oder ,*ESTOP* schatet sich aus, alle ,OUT*“-Ausgénge sind ausgeschaltet.) ausfiihren kénnen, enthélt ein Element fir die Schubkraft.
HOLD Reset ! Alarmreset |
____________ B |
Eingang | HOLD I ON Eingang | RESET I ON
ON ON
A BUSY ouT
usgang — OFF — A OFF
Ausgang n
+ALARM ' i ON
___________ = OFF
Geschwindigkeit 0 mm/s i_Alarm aus ; H
HOLD wéhrend des Betriebs E Die Alarmgruppe kann anhand der Kombination von ;
]
1

+# Wenn sich der Antrieb im Positionsbereich befindet, stoppt er auch dann

]
1
OUT-Signalen bei der Alarmerzeugung identifiziert werden. E
1,
nicht, wenn ein HOLD-Signal eingegeben wird.

+ ,+ALARM* wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.
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Serie JXC51/61

Optionen

B Kommunikationskabel fiir Controller-Einstellung
(D Kommunikationskabel JXC-W2A-C

32

51 3000

= Kann direkt an den Controller angeschlossen werden.

(2 USB-Kabel LEC-W2-U

LET

(3 Controller-Einstellset JXC-W2A

Set bestehend aus einem Kommunikationskabel (JXC-W2A-C)
und einem USB-Kabel (LEC-W2-U)

<Controller-Software/USB-Treiber>

« Controller-Software

« USB-Treiber

Von der SMC-Webseite herunterladen: https://www.smc.de

Systemvoraussetzungen Hardware
0S Windows®7, Windows®8,1, Windows®10, Windows®11
Kommunikations-
schnittstelle
Anzeige 1024 x 768 oder héher

USB 1,1 oder USB 2,0-Anschlisse

B Spannungsversorgungsstecker JXC-CPW

= Der Spannungsversorgungsstecker ist Zubehor

<Verwendbare KabelgréBe> AWG20 (0,5
mm2), AuBendurchmesser max. 2,0 mm

©00] Gl G
®0 ® EMG (B LKRLS
Belegung Spannungsversorgung
bslziri?:rr?:urr;g Funktion Details
oV Gemeinsame M24V-Kemme/024V-Klemme/EMG-KIemme/
Versorgung () LKRLS-Klemme sind gemeinsam (-)
M 24V |Spannungsversorgung Motor (+) Spannungsversorgung Motor (+)
C 24V | Spannungsversorgung Controller (+)| ~ Spannungsversorgung Controller (+)
EMG Stopp Signal (+) Positive Spannung fiir Stopp Signal Freigabe
LK RLS Entriegelung (+) Positive Spannung flir Entriegelung

B Teaching-Box
LEC -T1-3[E]G

Teaching-Box

Freigabeschalter |
(Option) \J =

Kabelldnge [m]

= Windows®7, Windows®8,1, Windows®10 und Windows®11 sind registrierte
Handelsmarken der Microsoft Corporation in den USA.

H Adapterkabel P5062-5 (Kabellange: 300 mm)

T [ : & EL

3 3 | .
Freigabeschalter
Spracheinstellunge - Ohne
J Japanisch S Ausgestattet mit Freigabeschalter
E Englisch # Verriegelungsschalter fir JOG-

+ Die angezeigte Sprache kann zwischen und Praffunktion

Englisch oder Japanisch gewechselt werden. @ Stoppschalter
G | Ausgestattet mit Stoppschalter [

Technische Daten

Element Beschreibung
300 Schalter Stoppschalter, Schalter zum Aktivieren (Option)
Lange Antriebskabel [m] 3
e e AgameesSorimer, | Sohutaan P64 faur oo
msielisets an den Lonfrolierwird et apterkabelbendlig Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 50
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] Max. 90 (keine Kondensation)
Gewicht [g] 350 (auBer Kabel)
m1/O-Kabel .
Controller-Seite SPS-Seite
LEC —CN5 —_— (Belegung) =——— _—
. Q :
Kabelldnge (L) [m] = v‘j Al
1 1,5 g B1
3 3 :
5 5 B13 A1z (144 L B13
Belegung | Aderfarbe PUnKt: | kdtarbe Belegung | Aderfarbe Punkt- | b itarbe
markierung markierung
. ) A1 hellbraun u schwarz B1 gelb L] rot
# Leit hnitt: AWG28
efterquersenn! A2 hellbraun u rot B2 hellgriin HE schwarz
A3 gelb u schwarz B3 hellgrin L rot
A4 gelb u rot B4 grau L schwarz
A5 hellgriin u schwarz B5 grau L rot
A6 hellgriin u rot B6 weil L1 schwarz
A7 grau u schwarz B7 weif L rot
Gewicht A8 grau L] rot B8 hellboraun |EE ® schwarz
Produkt-Nr Gewicht [g] A9 weiB L schwarz B9 hellbbraun | EE® rot
: A10 weiB u rot B10 gelb EER schwarz
LEC-CN5-1 170 Ald hellbraun | m m schwarz B11 gelb T rot
LEC-CN5-3 320 A12 hellbraun L1 rot B12 hellgriin EER schwarz
LEC-CN5-5 520 A13 gelb L schwarz B13 hellgrin | mmm rot
- Abschirmung
85
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Schrittmotor-Controller .
Serie JXCECV/A/PLY/DI/LLY/MT C € €A hws

Einzelheiten dazu finden Sie ab Seite 128.

EtherCAT.

I I

Bestellschlussel
JXCD|1|7T
0000 o

@ Anzahi der Achsen,

0 Kommunikationsprotokoll

Standarg STt Sonderspezifikation
Teifunktion 1 Achse, Standard
E EtherCAT Y Y F 1 Achse, Mit. STO.Sicherheits-
9 |EtherNet/IP™ [ ) [ J Teilfunktion Mit STO
P | PROFINET [ ] [ J Sicherheits-
D | DeviceNet® [} - Teilfunktion
L 10-Link o o DeviceNet
M CC-Link [ J —
: |
9 Montage Q Option
7 Schraubenmontage = Ohne Option
g+ DIN-Schiene S | Gerader Kommunikationsstecker |
T Kommunikationsstecker, T-Verzweigung o
#1 Die DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. + Wahlen Sie —* far alle Modell
Bitte separat bestellen. (siehe Seite 90). au%e?jxé%a unc;JtJ)a(CeM1o elle g

6 Bestell-Nr. Antrieb Vi

Ohne Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen
Beispiel: Geben Sie ,LEKFS25EB-100“ fiir die
Ausflihrung LEKFS25EB-100B-R1J] ein.

BC Unbeschriebener Controller*!
=1 Erfordert spezielle Software (JXC-BCW)

Mit STO

Sicherheits- Sicherheits-
Teilfunktion Teilfunktion
@ IO-Link

CCLink

)

l : I

Mit STO
Sicherheits-
Teilfunktion

Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller und Antrieb korrekt ist.

(D Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem Typenschild des Antriebs. Diese
Nummer sollte mit der des Controllers tbereinstimmen.

-

Der Controller wird als einzelne Einheit verkauft, nachdem der entsprechende Antrieb vorprogrammiert wurde.

-
Sicherheitshinweise fiir unbeschriebene Controller (JXCLILILITI-BC)

Einen unbeschriebenen Controller kann der Kunde mit Daten des Antriebs beschreiben, mit

dem er kombiniert und verwendet werden soll. Verwenden Sie zum Schreiben von Daten die

Controller-Einstellungssoftware ACT Controller 2 oder die dedizierte Software JXC-BCW.

+ ACT Controller 2 und JXC-BCW stehen auf der SMC-Website zum Download bereit.

+ Um diese Software zu verwenden, bestellen Sie das Kommunikationskabel fir die
Controller-Einstellung (JXC-W2A-C) und das USB-Kabel (LEC-W2-U) separat.

Systemvoraussetzungen Hardware

Windows®10
e (64 bit)
ACT Controller 2
(mit JXC-BCW-Funktion)
= Windows®7, Windows®8, Windows®10 und Windows®11 sind registrierte Handelsmarken der
Microsoft Corporation in den USA.

SMC-Website: https://www.smc.eu
o J

SvVC

Windows®11 |  Windows®7 Windows®8 Windows®10

Software JXC-BCW

N

# Siehe Betriebsanleitung fir die Verwendung der Produkte. Diese kdnnen Sie von unserer Website herunterladen: : https://www.smc.eu
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Serie JXCEL1/9_1/PL1/D1/LL1/M1

Technische Daten

Modell JXCE1 | JXCEF | JXC91 | JXC9F | JXCP1 | JUXCPF | JXCD1 | JXCL1 | JXCLF | JXCM1
Feldbusprotokoll EtherCAT EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet® 10-Link CC-Link
Kompatibler Motor Schrittmotor (24 VDC)

Spannungsversorgung 24 VDC =10 %
Stromaufnahme (Controller) max. 200 mA | max. 130 mA | max. 200 mA [ max. 100mA | max. 100 mA [ max. 100 mA
Kompatibler Encoder inkrementaler Encoder / batterieloser Absolut-Encoder
s Protokoll EtherCAT *2 EtherNet/IP ™2 PROFINET*2 DeviceNet® 10-Link CC-Link
% stem Version:! Konfor'mltatsprufung Te!l 1 (Ausgabe 3.14) Spe;lflkatlon TeyH(Ausgabea‘M) Version 1.1 Ver. 1.10
5 Bericht V.1.2.6 Teil 2 EAus?A%be 12 .15) Version 2.32 Teil 3 (Ausgabe 1.13) Anschluss-Klasse A e
€ |- 10/100 Mbps* ps, ps,
g ;’::;:fv?:;g;" 100 Mbps*2 (automar:ische Verbindungs 100 Mbps*2 1251(2b5p03’5°0 2?86‘,\;25’5 25 Mbys, 5 s,
£ erstellung) 10 Mbps
2, Konfigurationsdatei*® ESI-Datei EDS-Datei GSDML-Datei EDS-Datei I0DD-Datei CSP+ Datei
& |l Eingabe 20 Bytes Eingabe 36 Bytes Eingabe 36 Bytes Eingang 4,10, 20 Byte Eingabe 14 Bytes 1 Stafion, 2 Stationen,
£ |Installationsbereich Ausgabe 36 Bytes Ausgabe 36 Bytes Ausgabe 36 Bytes Ausgang 4, 12, 20, 36 Byte Ausgabe 22 Bytes 4 Stationen
= |Abschlusswiderstand nicht inbegriffen
Datenspeicherung EEPROM
Statusanzeige PWR, RUN, ALM, ERR | PWR, ALM, MS,NS [ PWR, ALM, SF, BF__ [PWR ALM,MS.NS| — PWR, ALM, COM __[PYiR, ALV, LERR, LRUN
Kabelldnge [m] Antriebskabel: max. 20
Kiihlsystem Luftkihlung durch natirliche Konvektion
Betriebstemperaturbereich [°C] 0 bis 55 (kein Gefrieren)*4
Luftfeuchtigkeitshereich [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Schutzart IP30 (Ausgeschlossen ist der Stecker)
Isolationswiderstand [MQ] Zwischen allen externen Klemmen und Gehéuse: 50 (500 VDC)
Sicherheitsfunktion — STO,SS1-t — STO,SS1-t — STO,SS1-t — STO, SS1-t —
EN61508 SIL3* EN61508 SIL3* EN61508 SIL3* EN 61508 SIL 3%

Sicherheitsstandards — EN62061 SIL CL3* — EN62061 SIL CL3* — EN62061 SIL CL3™ - EN 62061 SIL CL 3% —

EN 190138431 Cat3 PLe*s EN 15013840+ Gt 3 PLe* EN 190138431 Cat3PLe* ENISO 13840-1 Cat 3PL e
Gewicht | Schraubmontage 220 250 210 240 220 250 210 190 220 170
[g] DIN-Schienenmontage 240 270 230 260 240 270 230 210 240 190

1 Bitte beachten Sie, dass Angaben zu Versionen Anderungen unterliegen kénnen.
#2 Verwenden Sie ein abgeschirmtes Kabel mit CAT5 oder hoher fur PROFINET, EtherNet/IP™ und EtherCAT.
+3 Die Dateien kdnnen von der SMC Website heruntergeladen werden.
x4 Der Betriebstemperaturbereich sowohl fir Produkte der Controller-Variante 1 als auch Produkte der Controller-Variante 2 betragt 0 bis 40 °C.

Einzelheiten zur Identifizierung der Controller-Versionssymbole entnehmen Sie dem Web-Katalog.

+5 Der oben genannte Sicherheits-Integritatslevel ist der Hochstwert. Das erreichbare Level variiert je nach Konfiguration und Prifverfahren der Komponente.
Beachten Sie das ,Sicherheitsanleitung JXC#-OMY0009“ fiir weitere Informationen.

HEMarkenzeichen

EtherNet/IP® ist ein registriert Warenzeichen von ODVA, Inc.
DeviceNet® ist ein registriert Warenzeichen von ODVA, Inc.
EtherCAT®ist eine registrierte Handelsmarke und patentierte Technologie, unter Lizenz der Beckhoff Automation GmbH, Deutschland.

Beispiel Betriebsbefehl

Zusatzlich zur Schrittdaten-Eingabe von maximal 64 Punkten in jedem Kommunikationsprotokoll kann jeder Parameter in Echtzeit iber die numerische Dateneingabe geandert werden.
+ Alle numerischen Werte auBer ,Bewegungskraft’, ,Bereich 1“ und ,Bereich 2“ kdnnen verwendet werden, um das Gerat mittels numerischer Befehle von JXCL1 zu betreiben.

<Anwendungsbeispiel> Bewegung zwischen 2 Punkten

Nr. Bewegungsmodus | Geschwindigket | Position | Beschleunigung | Verzégerung | Schubkraft | Trigger LV | Sthubgeschwindgheit | — Stellkraft Area 1 Area 2 |In Position
0 1: Absolut 100 10 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0,50
1 1: Absolut 100 100 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0,50

<Eingabe der Schritthummer>

Abfolge 1: Befehl fir Servo ON

Abfolge 2: Befehl fir Riickkehr zur Ausgangsposition

Abfolge 3: Schrittdaten-Nr. O fir das DRIVE-Signal eingeben.

Abfolge 4: Daten fur Schritt-Nr. 1 fiir das DRIVE-Signal eingeben, nachdem
das DRIVE-Signal voriibergehend ausgeschaltet wurde.

Die gleiche Operation kann mit jedem Betriebsbefehl durchgefiihrt werden.

<Numerische Dateneingabe>
Abfolge 1: Befehl fiir Servo ON
Abfolge 2: Befehl fir Ruckkehr zur Ausgangsposition
Abfolge 3: Schrittdaten-Nr. 0 eingeben und Befehlseingabe-Flag (Position) einschalten.
Als Zielposition 10 eingeben. AnschlieBend schalten Sie das Start-Flag ein.
Abfolge 4: Schrittdaten-Nr. 0 und Befehlseingabe-Flag (Position) einschalten, um die

Abfolge 1
R .

Abfolge 2~ ‘
]---»[]

Abfolge 3~ ‘

[l meeemmmoooooooceeeoo oo »[]

Abfolge 4- ‘ ‘

0 10 100
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Schrittmotor-Controller Serie JX CE D/g:'/ P D/D 1/ LD/M 1

Montageanweisung
a) Schraubenbefestigung (JXC[17-, b) DIN-Schienenmontage (JXC[118-1, JXCLIF8-[)
JXCOF7-0J) (Montage auf DIN-Schiene)

(Montage mit zwei M4-Schrauben)
DIN-Schiene ist verriegelt.

Befestigungsrichtung Erdungskabel e -
N o
| ! .
| P b
@ : P P
i - o
: b b
i b b
: Vo b
] 1 ] | 1
i b b
I o P
i . —> P
' i :
i i H
i \ |
: ! DIN- 5
' i Schiene :
: | :
(<] ! : |
ﬁ—--‘ Erdungskabel o Erdungskabel o
Befestigungsrichtung
A
Der Controller wird in die DIN-Schiene eingehangt und
zur Verriegelung wird A in Pfeilrichtung geschoben.
DIN-Schiene L
12,5 5,25 75
AXT100-DR-[ (Abstand)
0|
[Te)
= Fir [, eine Nummer aus der Zeile ,Nr* der nachstehenden Tabelle eingeben. *@-@é—é}é—é}{ﬂb—é}@ (I 5 & —=
Siehe MaBzeichnungen auf Seite 88 bis 89 flr Befestigungsdimensionen.
1,25
L-MaB [mm]
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 |110,5| 123 [135,5| 148 |160,5| 173 |185,5| 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 |285,5| 298 |310,5| 323 |335,5| 348 |360,5| 373 [385,5| 398 |410,5| 423 |435,5| 448 |460,5| 473 |485,5| 498 |510,5

DIN-Schienen-Anbausatz
LEC-3-D0 (mit 2 Befestigungsschrauben)

Der DIN-Schienen-Anbausatz kann nachtréglich bestellt und an den Controller mit Schraubmontage montiert werden.

SMC 871
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Schrittmotor-Controller Serie JX CE D/g:'/ P D/D 1/ LD/M 1

Abmessungen

JXCE1/JXC91 JXCE1 JXC91

67 (11,5) 35 35
12 0. Fiir Geh&usemontage 32,5 245 32,5
(Schraubmontage) N
0|
© | 3l
o 5 s
2 5 =
o S| @ 18
< 2 z 2 2
af ® s o 5
R g 5 5 2
S Q|
o © Q3
o g Z| o
g3 5 S
. 5l o 0, o o e
,gf,, R I —
= © - T el £ — T
| 5 = e = .
L@ > 5 I El o 'S
o 2 o]
J 28 | || £ g )
i o 3 : z O O H
; 2 o — > 4 -
i 25 o =
o 8 3 9
‘ « Auf DIN- 3 S g 9
i Schiene (35 2} © N
) - mm) s o &
g montierbar | 2 2 o
J N~
| g - @
7 175 175
4,5 4.5
DIN-Schienen-Anbausatz Fiir Gehausemontage Fiir Gehdusemontage
(Schraubmontage) (Schraubmontage)

JXCP1/JXCD1 JXCP1 JXCD1

67 (11,5) 35 35
12 | g45 32,5 g45 32,5
ﬂ ﬂ

BED 0|
(@) o © c
5| & 8
5| 5 I3
N i 52
< Zl 2 | =
I 8| & g0
P 3 5| & @3
©T| © Zl o
= 5 ©

i | © 0 o oy

fud I — 1K -
, g g2
T 5 5 o 2
c| c = @
,J‘ g g o »
e »l ®» > 8
' ol o 2 =
4 « Auf DIN- Eils 8 3
Schiene (35 ¢ 9 o g
mm) e ol B
o ' montierbar al o 3 <
N @) - 2
8| & 3

77 175
) 4,5 4,5
DIN-Schienen-Anbausatz Fiir Gehausemontage Fiir Gehéusemontage
(Schraubmontage) (Schraubmontage)
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Serie JXCEL1/9_1/PL1/D1/LL1/M1

DIN-Schienen-Anbausatz

Abmessungen
—
67 (11,5 G455 35
120, Fiir Geh&usemontage |« 325
(Schraubmontage)
—
© m
c
o
ol 6
[aV] [0}
3 5| 2
o ks
s Sl a
R ol =
z| 8
ol o
5| 5
S| 5 0
— o B[Rl & —5
s S|l<=| ™ T
| b —
. 18| *AufDIN- o = Dlan]
J Schiene (35 £ & -
{‘ mm) o & —
T . > o p—
T montierbar o @
a cl Qo
- o
& =l o
o3
ol O
3 8
- [se)
N
©

17,5
4,5
Flr Gehausemontage
(Schraubmontage)
67 045 35
E, | Fiir Gehausemontage 32,5
(Schraubmontage)
—
r ©
°
c
2
3 b
NE: S| 2
Y 5 =z
3| ¢
z| 8
Slg
5 Te]
33| | =—::—] I
Rt o O —| L2 o — ——o—— ~
H g - o
¢8| = Auf DIN- g o oI : BEGBEES}
J‘ Schiene ol T [
i (35 mm) 5| & —— e
K montierbar 2 wor( s
o c| O U0
8|2
53 =
N S o}
\ O 3l i
DIN-Schienen-Anbausatz Al
~
o) i i
==
(77) 17,5
4,5
Fiur Gehdausemontage
(Schraubmontage)
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Schrittmotor-Controller Serie JX CE D/g:'/ P D/D 1/ LD/M 1

Abmessungen
—
o
35
67 (11,5) Is 35
32,5
1,2 < 325
ﬁ A
( © @ omu
2l 8 M
c c ro |
o o o
1= —~ 5 o]
M o 2l 3 g @ l_l
< Q| = Q| =
= ge 515 "
(7] v D| = &
o z| 8 z| 8 &
P o o ol o
| € | €
53 of e 83
T| 9| o = —
: 9 8 2~ ® 28 gl
3| = - I — 3 g~
"y | © S | © -
o] o > " oIS
| ge N 2%
Do o 5 Sl o 5
s > 8 > 3
J‘ 2| § || 28
7 o - o <
[ S = O = O
th o8 o 8
L Nl o N o
[e2] [e2]
N N
® ®

JXC9F

DIN-Schienen-Anbausatz

17,5

4,5

O
2

17,5

JXCPF
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Serie JXCEL1/9_1/PL1/D1/LL1/M1

Optionen

B Kommunikationskabel fiir Controllerparametrierung B Teaching-Box

(1) Kommunikationskabel JXC-W2A-C LEC-T1-3 |__E_| g_

b
&
=
S Teaching-Box Stopp-
o schalter
51 3000 Lénge Antriebskabel [m] .
E 3 ‘ Freigabeschalter
# Kann direkt an den Controller angeschlossen werden. _ Ohne
Spracheinstellung é S | Ausgestattet mit Freigabeschalter
(2 USB-Kabel LEC-W2-U J Japanisch « Verriegelungsschalter fir JOG-
- und Priffunktion
E Englisch
- = Die angezeigte Sprache
=] o it v . .
g .I g === g == =|!I-|||:||I:{§aﬁ kann zwischen Englisch ¢ Stoppschalter
oder Japanisch gewechselt @ Ausgestattet mit Stoppschalter
werden.

Technische Daten
(3 Controller-Einstellset JXC-W2A

Element Beschreibung
Set bestehend aus einem Kommunikationskabel (JXC-W2A-C) Schalter Stoppschalter, Schalter zum Aktivieren (Option)
und einem USB-Kabel (LEC-W2-U) Lénge Antriebskabel [m] 3
<Controller-Software/USB-Treiber> Sch.utzart - IP64 (auB.er Stecker)
. Controller-Software Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 50
- USB-Treiber Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] Max. 90 (keine Kondensation)
Von der SMC-Webseite herunterladen: https://www.smc.eu Gewicht [g] 350 (auBer Kabel)

Systemvoraussetzungen Hardware

0Ss Windows®7, Windows®8,1, Windows®10, Windows®11
Feldousprotokoll | - \)gp 1 1 oger USB 2,0-Anschiisse

Schnittstelle

Anzeige 1024 x 768 oder héher

= Windows®7, Windows®8,1, Windows®10 und Windows®11 sind registrierte
Handelsmarken der Microsoft Corporation in den USA.

H Adapterkabel P5062-5 (Kabelldnge: 300 mm)

300

# Fur den Anschluss der Teaching-Box (LEC-T1-3JGLJ) oder des Controller-
Einstellsets (LEC-W2A-C) an den Controllerwird ein Adapterkabel benétigt

H DIN-Schienen-Anbausatz LEC-3-D0

+ Mit 2 Befestigungsschrauben

Der DIN-Schienen-Anbausatz kann nachtréglich bestellt und an den
Controller mit Schraubmontage montiert werden.

H DIN-Schiene AXT100-DR-]

+ Fur O, die ,Nr.“ aus der Tabelle auf Seite 19 eingeben.
Siehe Abmessungen auf Seiten 89 und 90 flir Befestigungsdimensionen.
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Schrittmotor-Controller Serie JX CE D/g:'/ P D/D 1/ LD/M 1

Optionen

B Spannungsversorgungsstecker JXC-CPW

= Der Spannungsversorgungsstecker ist Zubehor

B STO-Signalstecker JXC-CSTO

®
@
900) O o 0
®@0 e @
® EMG (8 LKRLS
Stromversorgungsstecker STO-Signalstecker
bgirigwrﬁ:;g Bunilki Details Pin-Nr. | Signalbezeichnung Details
- 1 24V +24 V Ausgang (max. 100 mA)
ov | memeame | MedlommaCedenmemonteonel | 7 | st | sroingng
3 STO2 STO-Eingang 2
M 24V | Spannungsversorgung Motor (+) Spannungsversorgung Motor (+) 2 Feedback 1 STO1-Ruckmeldesignal
C 24V Spannungsversorqung Controller (+) . ‘Spannungsver“sorgung Motor (+)' 5 Foedback 2 STO2-Ruckmeldesignal
EMG Stopp Signal (+) Positive Spannung fiir Stopp Signal Freigabe
LK RLS Entriegelung (+) Positive Spannung fir Entriegelung

B Kommunikationsstecker

Fiir DeviceNet™

Steckverbindung T-Verzweigung
beidseitig
JXC-CD-S

Fiir 10-Link
Steckverbindung
beidseitig JXC-CL-S

+ Steckverbinder fir
10-Link ist Zubehor.

JXC-CD-T

Kommunikationsstecker fiir DeviceNet™

Klemmenbe-
zeichnung

Details

Stromversorgung (+) fur

DeviceNet™

Kommunikationskabel (Hoch)

Erdungskabel/Abgeschirmtes

Kabel

Kommunikationskabel (Niedrig)

Stromversorgung (-) fur

DeviceNet™

Kommunikationsstecker fiir |0-Link

Klemmen-Nr. bgi?clmﬁ?r; g Details
1 L+ +24 V
2 NC k. A.
3 L- oV
4 C/IQ 10-Link Signal

Fiir CC-Link
Steckverbindung T-Verzweigung Kommunikationsstecker fiir CC-Link
beidseitig LEC-CMJ-T Klemmen- Details
LEC-CMJ-S bezeichnung
DA CC-Link-
Kommunikationsleitung A
DB CC-Link-
Kommunikationsleitung B
DG Masseleitung CC-Link
SLD Abschirmung CC-Link
FG Masse-Anschluss

N

SvVC
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Serie JXC51/61
Serie JXCEL1/9_1/PL1/D1/LL1/M1

Antriebskabel (Optionen)

[Robotikkabel fiir Schrittmotor 24 VDC mit batterielosem Absolut-Encoder]

LE-CE-

. Stecker A (14,2)
Kabelldnge (L) [m] (Belegung) g & Stecker C (Belegung)
e — =
1 1,5 1 AB ~ 8 ‘:3 5 == g
3 3 3 gg“\ m ~ =~ =
«
3 J 1 |an! A
8 g+ 4 T = s
A 10%1 < 2
B 15+ e
c 201 (30,7) (1)
+1 Fertigung auf '
Bestellung
Gewicht
Produkt-Nr.  |Gewicht [g] Anm. Signal gfe'gggr”f\ Aderfarbe gtee'igsr“g
LE-CE-1 190 A B-1 braun 2
LE-CE-3 360 A A-1 rot 1
LE-CE-5 570 B B-2 orange 6
LE-CE-8 900 Robotikkabel B A2 gelb 5
I Ao | s T
e . 1680 Belegun Belegun
. ul .
LE-CE-C 2210 Signal Stecger g _Abschirmung e StecEer [g)
Vce B-1 AN AN braun 12
GND A . ! XXX / ! schwarz 13
A B-2 TR TR rot 7
A A-2 $ : >OOO< ; : schwarz 6
5 B3 — P orange 9
B A-3 | >OOO< I schwarz 8
SD+ (RX) B-4 | | gelb 11
SD- (TX) A-4 L] XX -] schwarz 10
Mmoo N - schwarz 3

[Robotikkabel mit Motorbremse fiir Schrittmotor 24 VDC mit batterielosem Absolut-Encoder]

LE-CE-[1]-B

Stecker A
(Belegung) & —
.. 5 SteckerB 2 142
Kabellédnge (L) [m] e ~| w6 Stecker D (142) (Belegung)
1 AB ~ g [S]
1 1,5 3 (EED - N g
3 3 TED o i
> > | ED i
8 g REEE: Stecker C 13
A 10*" (14,7) 5 e
B 15+1 T |07)
C 20+
=1 Fertigung auf
Bestellung
Fiir Motorbremse und Sensor ® — —
5 elegung elegung
gl Stecker A PRI Stecker D
A B-1 braun 2
. A A-1 rot 1
Gewicht B B-2 orange 6
Produkt-Nr.  |Gewicht [g] Anm. B A-2 gelb 5
LE-CE-1-B 240 COM-A/COM B-3 grin 3
LE-CE-3-B 460 COM-B/— BIA-S blau - I4
= -5- i £legung ] elegung
LE-CE-5-B 740 . Signal Sedor B K,f‘,"f?“,”ﬂ“,“ﬂ%,,\ Aderfarbe Stocker £
LE-CE-8-B 1170 Robotikkabel Voo B-1 FAN FAN braun 12
LE-CE-A-B 1460 GND A-1 L >OOO< L schwarz 13
LE-CE-B-B 2120 A B-2 TR TR rot 7
LE-CE-C-B 2890 A A2 : : DXOXX : : schwarz 6
B B-3 — ! orange 9
B A3 " OO " ; schwarz 8
SD+ (RX) B4 —t — gelb 11
SD- (TX) A4 L OOCOC schwarz 10
- Beegng Mmoo Moo 4 schwarz 3
gl Stecker C
Motorbremse (+) B-1 rot 4
Motorbremse (-) A-1 >OOO< schwarz 5
Sensor (+) B-3 braun 1
Sensor (-) A-3 >OOO< blau 2
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serie JXC51/61/EL_1/9 /P11 /D1/LL1/M1
Sicherheitshinweise in Bezug auf die
unterschiedlichen Controller-Versionen

Da die Serie JXC verschiedene Controller-Version besitzt, sind die internen Parameter nicht kompatibel.

M Bei Verwendung des JXC[J1[J-BC verwenden Sie bitte die neueste Version des JXC-BCW (Parameterschreib-Programm).

M Derzeit sind 3 Versionen verfligbar: Produkte Version 1 (V1.0 oder S1.[0), Produkte Version 2 (V2.1 oder S2.J) und Produkte Version
3 (V3.0 oder S3.0). Beachten Sie, dass zum Schreiben einer Sicherungsdatei (.bkp) auf einen anderen Controller unter Verwendung
des JXC-BCW, dieser Uber dieselbe Version verfiigen muss wie der Controller, auf dem diese Datei erstellt wurde. (z. B. kann eine
Sicherungsdatei, die von einem Produkt der Version 1 erstellt wurde, nur auf ein anderes Produkt der Version 1 geschrieben werden)

Identifizierung von Versionssymbolen

Produkte Serie JXCI Version V3. oder S3.[1

verwendbare Modelle verwendbare Modelle
Serie JXC9L1] Serie JXC51[]
Serie JXC61[]
,‘f Serie JXCECI
- F Serie JXCPLITI
> Serie JXCD10J
~— l\‘ Serie JXCLOIC]
~ Serie JXCM10]
-~
-~
~ \ Versionssymbol
—
S § Produkte Serie JXCCII Version V2. oder S2.[]

/

WP WPT1,1

verwendbare Modelle verwendbare Modelle
Serie JXC9[I] Serie JXCELICI
Serie JXCPLICI
Serie JXCD1[
Serie JXCLOO

Produkte Serie JXCLII Version V1. oder S1.[1

verwendbare Modelle verwendbare Modelle
Serie JXC9L 1] Serie JXCELI]
Serie JXCPLI]
Serie JXCD1
Serie JXCLLICI

SVC 94
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Serie JXC51/61/EL1/91/P1/D1/LL /M1

Unbeschriebene Controller-Versionen und verwendbare BaugréBen

B Der anwendbare BaugréBe der elektrischen Antriebe/Zylinder ist abhéngig von der Versionsnummer des Controllers.
Uberpr[]fen Sie daher die Controllerversion, bevor der unbeschriebene Controller verwendet wird.

Unbeschriebene Controller-Versionen/verwendbare BaugréBen elektrische Antriebe

Unbeschriebener Controller Verwendbare BaugréBe flr elektrische Antriebe
Serie C\C;gtrrs‘f")'ﬁr LEFSCIE | LEFBCIE |LEKFSCE | LEYCJE |LEYOE-X8 | LEYGLIE | LESCIE | LESHOE | LESYHCE | LERCIE | LEHFCIE
Version 3.4
Serie Jxco10] | (V34 S3:4) | 25,32, | 25,32, |55 55 40| 25,32, 25 %2, 16,25
Serie JXCD1(] | Version35 | 40 o 40 40 ’
Serie JXCE1D | (V3.5,83.5)
Serie JXCP1 .
Serie JXCL1O (\\/gsgogsg 16,25, | 16,25, | 16,25, | 16,25, 16, 25, 8 1625
9, 39, 32,40 | 32,40 | 32,40 | 32,40 32, 40 10
oder héher
Version 3.4 | 25,32 25, 32 25,32 25, 32, 25,32 25 25 50 32, 40
. ) ) ) 3y y y 40 3y 3y ’
(V3.4,83.4) | 40 40 [?532400 T4 40 16,25
Serie JXCM1[J
Serie JXC51/61 Version 3.5
(V3.5, S3.5)
oderhdher | 45 o5 | 16,25 | 16,25 | 16,25, 16, 25, 8 16 25
32,40 | 32,40 | 32,40 | 32,40 32, 40 » 10,
Serie JXCLIF |Alle Versionen
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Ausfiihrung fiir Impulseingang/Positionier-Ausfiihrung --S. 97

Inkremental-Encoder/serie LECSA

¢ (UL)us =
LISTED !

CC-Link -AusfllRrung ... .

Absolut-Encoder/serie LECSC-T
(C-Link

LISTED

MECHATROLINK-II-Ausfiihrung

- UK c(UL)us
Motor-Controller fiir AC-Servomotoren € € ca

# Excluido el LECYM/LECYU

Serie LECSA/LECS| I-T/LECY!]

Ausfiihrung fiir Impulseingang/Positionier-Ausfiihrung --S. 97

Absolut-Encoder/serie LECSB-T

LISTED

Mit STO Sicherheits-Teilfunktion

SSCNETII/H-Ausfiihrung

Absolut-Encoder/serie LECSS-T

47 SSCNETIII/H

SERVO SYSTEM CONTROLLER NETWORK

J’h“l
) 1%

LISTED

Mit STO Sicherheits-Teilfunktion

MECHATROLINK-II-Ausfiihrung

Absolut-Encoder/serie LECYM
.l.! MECHATROLINK - I

Mit STO Sicherheits-Teilfunktion

Absolut-Encoder/serie LECYU

H MECHATROLINK-II

Mit STO Sicherheits-Teilfunktion

® Produktspezifische Sicherheitshinweise

O

SvC %



Motor-Controller fur AC-Servomotoren
Inkremental-Encoder € K (@

Serie LECSA (Ausfiihrung fiir Impulseingang/Positionier-Ausfihrung) ;oo wivmsiasien LISTED

Absolut-Encoder
LE CSB' T(Ausﬁihrung fir Impulseingang/Positionier-Ausﬁ]hrung)/ L E CS C' T(CC-Link-Ausfiihrung mit direkter Eingabe)
Serie LECSS- T (sscNeT mm-Ausfiihrung)

Bestellschlussel
Fiir LECSA :l““
=
LECSA|1|-|S1 i i o
= Wenn ein /O-Steckverbinder s
erft_)rderlich_ ist, bestellen Sie die LECSA
Motor-Controller Ausfiihrun Artikelbezeichnung
- - - — - LE-CSNU] separat.
A Ausfihrung fir Impulseingang/Positionierausfihrung + Wenn ein I/O-Kabel erforderlich ist,
(Far Inkremental-Encoder) bestellen Sie die Artikelbezeichnung
LE-CSN[I-1 separat.
Versorgungsspannung Kompatible Motorausfiihrung
1 | 100 bis 120 VAC, 50/60 Hz Symbol Ausfiihrung Leistung Encoder
2 | 200 bis 230 VAC, 50/60 Hz S1 AC-Servomotor (S2*1) 100 W
Inkremental
S3 | AC-Servomotor (S3*1) 200 W

+1 Das Symbol zeigt die Motorausfiihrung (Antrieb).

Fir LECSB-T/LECSC-T/LECSS-T

LECS B 2— T5 LECSB-T LECSC-T LECSS-T

Motor-Controller Ausfiihrung l
N N . — - = Wenn ein I/O-Steckverbinder erforderlich ist, bestellen
B Ausflhrung fur Im"puIselngang/Posmon|erausfuhrung Sie die Artikelbezeichnung LE-CSNC] separat.
(Far Absolut-Encoder) x Wenn ein I/O-Kabel erforderlich ist, bestellen Sie die
CC-Link Direkteingangstyp Artikelbezeichnung LE-CSN[I-1 separat.
¢ (Fur Absolut-Encoder) Der elektrische Antrieb in Verbindung mit LECSB-T kann
- ohne Anschluss des EM2 Eingangs (Zwangsstopp) nicht
S SSC_N ET Il -Ausflihrung betrieben werden (gilt nicht fiir Positioniermodus). Ein
(Fir Absolut-Encoder) 1/O-Steckverbinder oder ein /O-Kabel ist erfoderlich.
Versorgungsspannung ® e Kompatible Motorausfiihrung
200 bis 240 VAC, 50/60 Hz Symbol Ausflihrung Leistung Encoder
| . (FirLECSB2TAECSS2T) T5 | AGSenvomotor (T6%) | 100w
200 bis 230 VAC, 50/60 Hz T7 AC-Servomotor (T7*1) 200 W Absolut
(Fur LECSC2-T) T8 AC-Servomotor (T8*1) 400 W
#1 Das Symbol zeigt die Motorausfiihrung (Antrieb).
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Motor-Controller fiir AC-Servomotoren Serie LE CSA/ L E CS D - T

Abmessungen
LECSALJ

Fir LECSA[I-S1, S3

135 2 x 0 6 Befestigungsbohrung 40
(Stérke der Auflagefléche 5)

Steckerbezeichnung Beschreibung
CN1 1/0O-Signalstecker
CN2 Encoder-Stecker

J]
] .
" CN3 USB-Kommunikationsstecker
CNP2 S
pannungsversorgungsstecker
59_3 § CNP1 Hauptstromkreis
o CN1 Spannungsversorgungsstecker
[: %\ CNP2 Steuerstromkreis
4 [0 B one
[ UuUtuLy | @

LECSB2-T[]
] t =
= ecker- g
3x06 ‘ | bezeichnung Beschreibung
RL‘;‘l‘:giﬁ;che " L D CN1 | l/O-Signalstecker
(D) © w CN2 | Encoder-Stecker
= T CN3 | RS-422-Kommunikationsstecker
Dj UU IR CN4 | Batteriestecker
CNP1 e CN5 | USB-Kommunikationsstecker
HHHH E CN6 | Analoger Monitorstecker
(G CNP2 E’ il CN8 | STO-Eingangssignalstecker
§ j@ E| CNP1 | Spannungsversorgungsstecker Hauptstromkreis
CNP3 1o CNP2 | Spannungsversorgungsstecker Steuerstromkreis
HHHH E CNP3 | Servomotor-Spannungsstecker
el
0 0 i Abmessungen [mm]
e T ¢ - Modell W| L | D|M
J © N K
LECSB2-T5 135 | 4
LECSB2-T7 | 40 6
= einschlieBlich Batterie LECSB2-T8 170 | 5
LECSB2-T9 | 60 | 185 | 6 12
ZS\C %8



Serie LECSA/LECS! I-T

Abmessungen
LECSC2-T(]
W Steckerbezeichnung Beschreibung
3xo5 " CN1__ | CC-Link-Stecker
Ahcflaegeﬁgche o CN2 Encoder-Stecker
® 5 CN3 RS-422-Kommunikationsstecker
CN4 Batteriestecker
CN5 USB-Kommunikationsstecker
E CN6 1/O-Signalstecker
. Spannungsversorgungsstecker
9 { 1 © CNP1 Hauptstromkreis
- © Spannungsversorgungsstecker
CNP2 Controller
E CNP3 | Servomotor-Spannungsstecker
=
{ Abmessungen [mm]
LT Modell W/ L|[D[M
< LECSC2-T5
- —— e~ 40 | 135 | 4 6
LECSC2-T7
= einschlieBlich Batterie
LECSS2-TLI
ﬁ Steckerbezeichnung Beschreibung
Eingangsstecker fir
CN1A
3x06 SSCNET II/H
R:ff:(:ggﬁgche CN1B | Ausgangsstecker fir SSCNET II/H
D
® R CN2 Encoder-Stecker
CN3 1/0-Signalstecker
\E CN4 Batteriestecker
] % CN5 USB-Kommunikationsstecker
g ) 7 o = CN8 STO-Eingangssignalstecker
- e E CNP1 Spannungsversorgungsstecker Hauptstromkreis
= CNP2 | Spannungsversorqungsstecker Steuerstromkreis
E CNP3 | Servomotor-Spannungsstecker
i Abmessungen [mm]
by Modell W L | D|M
LECSS2-T5 135 | 4
LECSS2-T7 | 40 6
« einschlieBlich Batterie LECSS2-T8 170 | 5
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Motor-Controller fiir AC-Servomotoren Serie LE CSA/ L E CS D - T

Technische Daten

Serie LECSA
Modell LECSA1-S1 LECSA1-S3 LECSA2-S1 LECSA2-S3
Versorgungsnennspannung [kVA] 0,3 0,5 0,3 0,5
Max. Versorgungsspannung [kVA] 0,9 1,5 0,9 1,5
Kompatible Motorleistung [W] 100 200 100 200

Encoder

Inkremental-Encoder 17-bit (Auflésung: 131072 Pulse/Umdrehung)

Versorgungsspannung [V]

Einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz)

Einphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)

32;’;’:::3; Zuldssige Spannungstoleranz [V] Einphasig 85 bis 132 VAC Einphasig 170 bis 253 VAC
Nennstrom [A] 3,0 [ 5,0 1,5 [ 2,4

Steuerungs- Steuerspannung [V] 24 VDC

spannungs-| Zuldssige Spannungstoleranz [V] 21,6 bis 26,4 VDC

Versorgung | Nennstrom [A] 0,5

Paralleleingang 6 Eingénge

Parallelausgang 4 Ausgénge

Max. Eingangspulsfrequenz [pps]

1 M (bei Differenzial-Receiver), 200 k (bei offenem Kollektor)*2

In-Position-Bereichs-Einstellung [Impuls]

0 bis +65535 (Impulsbefehleinheit)

Fehler GibermaBig

+3 Umdrehungen

Funktion | Drehmomentgrenze

Parametereinstellung

Kommunikation

USB-Kommunikation

Punktetabelle

Bis zu 7 Punkte

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 55 (kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH]

Max. 90 (keine Kondensation)

Schutzart

1P20

Lagertemperaturbereich [°C]

-20 bis 65 (kein Gefrieren)

Lager-Feuchtigkeitsbereich [%RH]

Max. 90 (keine Kondensation)

Isolationswiderstand [M<]

Zwischen Gehause und SG: 10 (500 VDC)

Gewicht [g] 600
Serie LECSB-T
Modell LECSB2-T5 LECSB2-T7
Versorgungsnennspannung [kVA] 0,3 0,5
Max. Versorgungsspannung [kKVA] 1,05 1,75
Kompatible Motorleistung [W] 100 200

Encoder Absolut-Encoder 22-bit (Auflésung: 4,194,304 Impuls/U)

Ubersicht | Versorgungsspannung [v]*® Dreiphasig 200 bis 240 VAC (50/60 Hz), Einphasig 200 bis 240 VAC (50/60 Hz)
Spannungs- | Zuldssige Spannungstoleranz [V]*3 Dreiphasig 170 bis 264 VAC (50/60 Hz), Einphasig 170 bis 264 VAC (50/60 Hz)
versorgung - [ Nennstrom [A] 0,9 [ 15

Steuerung Steuerungs-Versorgungsspannung [V] Einphasig 200 bis 240 VAC (50/60 Hz)

Spannungs- | Zulassige Spannungstoleranz [V] Einphasig 170 bis 264 VAC

Versorgung | Nennstrom [A] 0,2

Paralleleingang 10 Eingénge

Parallelausgang 6 Ausgange

Max. Eingangspulsfrequenz [pps]

4 M (bei Differential-Receiver), 200 k (bei offenem Kollektor)

In-Position-Bereichs-Einstellung [Impuls]

0 bis +65535 (Impulsbefehleinheit)

Fehler GiberméBig

+3 Umdrehungen

Drehmomentgrenze

Parameter-Einstellung oder externe Analogeingangs-Einstellung (0 bis 10 VDC)

Funktion
Kommunikation

USB-Kommunikation, RS422-Kommunikation®*"

Punktetabelle

bis zu 255 Punkte

Schubbetrieb

Punktetabelle-Nr. Eingabemethode, bis zu 127 Punkte

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 55 (kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH]

Max. 90 (keine Kondensation)

Schutzart

1P20

Lagertemperaturbereich [°C]

-20 bis 65 (kein Gefrieren)

Lager-Feuchtigkeitsbereich [%RH]

Max. 90 (keine Kondensation)

Isolationswiderstand [M]

Zwischen Gehause und SG: 10 (500 VDC)

Mit STO Sicherheits-Teilfunktion

STO (IEC/EN 61800-5-2)

Normen*?2

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

Gewicht [g]

800

1 USB-Kommunikation und RS-422-Kommunikation sind nicht gleichzeitig mdglich.
%2 Die Sicherheitsstufe hangt vom Sollwert des Motor-Controller Parameter [Pr. PF18 STO-Diagnose Fehlerabfragezeit] ab und davon, ob die STO-Ein-
gangsdiagnose Uber den TOFB-Ausgang erfolgt oder nicht. Einzelheiten finden Sie in der Betriebsanleitung der Serie LECSB-T.

+3 Dreiphasige 400 VAC werden nicht unterstutzt.

SvVC
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Serie LECSA/LECS! I-T

Technische Daten

Serie LECSC-T

Modell LECSC2-T5 LECSC2-T7
Versorgungsnennspannung [kVA] 0,3 0,5
Max. Versorgungsspannung [kVA] 1,05 1,75
Kompatible Motorleistung [W] 100 200

Encoder Absolut-Encoder 18-bit (Auflésung: 262,144 Impuls/U)
Versorgungsspannung [V]*3 Dreiphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz), Einphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)
v:;‘:}r;ﬁfn";u"gs' Zulassige Spannungstoleranz [V]*3 Dreiphasig 170 bis 253 VAC, Einphasig 170 bis 253 VAC
Nennstrom [A] 0,9 \ 1,5
Steverungs- Steuerungs-Versorgungsspannung [V] Einphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)
Spannungs- | Zuléssige Spannungstoleranz [V] Einphasig 170 bis 253 VAC
Versorging | Nennstrom [A] 0,2
Feldbusprotokoll (Version) CC-Link-Kommunikation (Vers. 1,10)
Anschlusskabel CC-Link Ver. 1,10-kompatibles Kabel (abgeschirmtes, 3-adriges, verdrilltes Kabel)*'
Remote-Stationsnummer 1 bis 64
Feldbusprotokoll Kommunikationsgeschwindigkeit [bps;
1echnis§he E::;L g Gesam?-KabeIIéngg [m][ P 16 k/1200, 625 k/900, 2,5 M/400, 5 M/160, 10 M/100
Daten Kabellange zwischen Stationen [m] min. 0,2
I/0 Installationsbereich 1 Station belegt (E/A-Bereich 32 Punkte/32 Punkte)/(RegistergréBe 4 Worte/4 Worte)
(Eingédnge/Ausgénge) 2 Station belegt (E/A-Bereich 64 Punkte/64 Punkte)/(Registergroe 8 Worte/8 Worte)
Anzahl der anschlieBbaren Motor-Controller:  [Bis zu 42 (wenn 1 Station von 1 Motor-Controller beleg ist), bis zu 32 (wenn 2 Stationen von 1 Motor-Controller belegt sind], wenn nur Bedienerstationen vorhanden sind
Fernregistrierungs-Eingang Erhaltlich mit CC-Link-Kommunikation (2 Stationen belegt)
Erhéltlich mit CC-Link-Kommunikationsanschluss, RS422-Kommunikation
Befehismethode Punktetabelle-Nr. eingang CC-Link-Kommunikation (1 Station belegt): 31 Punkte, CC-Link-Kommunikation (2 Stationen belegt): 255 Punkte

RS422-Kommunikation: 255 Punkte

Indexer-Positioniereingang

Erhaltlich mit CC-Link-Kommunikation
CC-Link-Kommunikation (1 Station belegt): 31 Punkte, CC-Link-Kommunikation (2 Stationen belegt): 255 Punkte

Kommunikationsfunktion

USB-Kommunikation, RS-422-Kommunikation*?2

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 55 (kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH]

Max. 90 (keine Kondensation)

Schutzart

IPOO

Lagertemperaturbereich [°C]

-20 bis 65 (kein Gefrieren)

Lager-Feuchtigkeitsbereich [%RH]

Max. 90 (keine Kondensation)

Isolationswiderstand [M<]

Zwischen Gehause und SG: 10 (500 VDC)

Gewicht [g]

800

1 Wenn das System sowohl Kabel beinhaltet, die sowohl mit CC-Link Ver. 1,00 als auch mit Ver. 1,10 konform sind, gelten die technischen Daten der Ver.
1,00 fur die Gesamtkabelldnge und die Kabelldnge zwischen Stationen

#2 USB-Kommunikation und RS-422-Kommunikation sind nicht gleichzeitig moglich.

+3 Dreiphasige 400 VAC werden nicht unterstutzt.

Serie LECSS-T

Modell LECSS2-T5 LECSS2-T7
Versorgungsnennspannung [kVA] 0,3 0,5
Max. Versorgungsspannung [kVA] 1,05 1,75
Kompatible Motorleistung [W] 100 200

Encoder

Absolut-Encoder 22-bit (Aufldsung: 4,194,304 Impuls/U)

Versorgungsspannung [V]*2

Dreiphasig 200 bis 240 VAC (50/60 Hz), Einphasig 200 bis 240 VAC (50/60 Hz)

Hauptspannungs-
versorgung

Zulassige Spannungstoleranz [V]*?

Dreiphasig 170 bis 264 VAC (50/60 Hz), Einphasig 170 bis 264 VAC (50/60 Hz)

Nennstrom [A]

0,9 1,5

Steuerungs-Versorgungsspannung [V]

Einphasig 200 bis 240 VAC (50/60 Hz)

Steuerungs-

Zulassige Spannungstoleranz [V]

Einphasig 170 bis 264 VAC

Spannungsversorgung

Nennstrom [A]

0,2

Anwendbares Feldbusprotokoll

SSCNET II/H (optische Hochgeschwindigkeitskommunikation)

Kommunikationsfunktion

USB-Kommunikation

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 55 (kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH]

Max. 90 (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich [°C]

-20 bis 65 (kein Gefrieren)

Lager-Feuchtigkeitsbereich [%RH]

Max. 90 (keine Kondensation)

Schutzart

IP20

Isolationswiderstand [MQ]

Zwischen Gehause und SG: 10 (500 VDC)

Sicherheitsfunktion

STO (IEC/EN 61800-5-2)

Sicherheitsstandards ™!

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

Gewicht [g]

800

=1 Weitere Einzelheiten finden Sie in der Bedienungsanleitung des LECSS-T.

101
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Motor-Controller fiir AC-Servomotoren Serie LE CSA/ L E CS D - T

Verdrahtungsbeispiel Spannung_;sversorgung: LECSA

LECSA[-[]
Hauptstromkreis-Spannungs- NFB Mc GNP
versorgung L1 _ eingebauter
Bremswiderstand

Einphasig 200 bis 230 VAC oder ‘ }
Einphasig 100 bis 120 VAC v

Steuerungs-Spannungsversor-

gung 24 VDC

' Bremswiderstand |
| (optional) 3

Kurzschlussschutz b

CN2

@§<c

!

[vom Kunden
bereitzustellen]

Encoder

] Spannungsversorgungsstecker Hauptstromkreis: CNP1 | = Zubehor

Klemmenbe- : ]
zeichnung Funktion Details
Die Erdungsklemme des Servomotors und die Schutzerde
@ Schutzerde (PE) (PE) der Schalttafel mit einem Erdungsanschluss versehen.
L1 o Die Spannungsversorgung des Hauptstromkreises anschlieBen.
Hrf‘n“p;s“or?krf's | LECSA1: einphasig 100 bis 120 VAC, 50/60 Hz
Lo | SPaNNUNGSVErsorgung | | £say: einphasig 200 bis 230 VAC, 50/60 Hz
P Klemme fur den Anschluss des optionalen Bremswiderstands
LECSA-S1: Zum Zeitpunkt der Lieferung nicht angeschlossen
Bremswiderstandsoption | LECSALI-S3, S4: Zum Zeitpunkt der Lieferung angeschlossen
c « |st fur die , Typenauswahl“ die Bremswiderstandsoption
erforderlich, an diese Klemme anschlieBen.
U Servomotorleistung (U)
V Servomotorleistung (V) | Anschluss an Motorkabel (U, V, W)
W Servomotorleistung (W)

] Spannungsversorgungsstecker Steuerstromkreis: CNP2 | = Zubehsr

Klemmenbe-
zeichnung

Funktion

Details

24V

Steuerungs-Spannungsversorgung
(24V)

24 V-Seite der Steuerungsspannungsversorgung zum Motor-
Controller geflhrt

ov

Steuerungs-Spannungsversorgung
o)

0 V-Seite der Steuerungsspannungsversorgung zum Motor-
Controller gefiihrt

O
2

s <covk oG

AAARAAAAA A
N N N A 1

24V

000000000

A A&

-
QO
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Serie LECSA/LECS! I-T

Verdrahtungsbeispiel Spannungsversorgung: LECSB2-TL], LECSS2-TL]

Fur Einphasig 200 VAC

MCCB
Einphasig —X
200 bis }
240 VAC

Bremewiderstand T
i (optional) J

[vom Kunden
bereitzustellen]

U

&)

Encoder

I ®

#1 Dreiphasige 400 VAC werden nicht unterstutzt.

Fur Dreiphasig 200 VAC

MCCB
Dreiphasig —X
200 bis !
240 VAC *! ‘
;( 1

' Bremswiderstand |~ |
i (optional) .

CN2

THT=O

[vom Kunden
bereitzustellen]

U

S

Encoder

= Bei Eiinphasig, 200 bis 240 VAC, muss die Spannungsversorgung an die Klemmen L1 und L3 angeschlossen werden. Ohne Anschluss bleibt die Klemme Lz.
Bitte beachten Sie, dass sich die Verdrahtungspunkte im Vergleich zu LECS [J unterscheiden.

Spannungsversorgungsstecker Hauptstromkreis: CNP1 | « Zubehor
Kemmerbezetung Funktion Details
L1 Die Spannungsversorgung des Hauptstromkreises anschlieBen.
Lo Hauptstromkreis- | LECSB2-T/LECSS2-T/LECSN2-T:
Spannungsversorgung| Einphasig 200 bis 240 VAC, 50/60 Hz Anschlussterminal: L1, L3
L3 Dreiphasig 200 bis 240 VAC, 50/60 Hz Anschlussterminal: L1, L2, L3
N(-) Nicht anschlieBen.
Ej Anschluss zwischen P3 und P4. (Zum Zeitpunkt der Lieferung angeschlossen)
Spannungsversorgungsstecker Steuerstromkreis: CNP2 | « Zubehor
Kemnentezetrung Funktion Details
P(+) Anschluss zwischen P(+) und D. (Zum Zeitpunkt der Lieferung angeschlossen)
C | Bremswiderstandsoption | = Ist fir die ,Typenauswahl” die Bremswiderstandsoption erforderlich, an diese Klemme
D anschlieBen.
L11 Spannunasversoraun Die Spannungsversorgung des Steuerstromkreises anschlieBen.
P Steuefun skre?g 9 | LECSB2-T/LECSS2-TILECSN2-T:
L21 9 einphasig 200 bis 240 VAC, 50/60 Hz Anschlussterminal: L11, Le1
Motorstecker: CNP3 | = Zubehér
Henmentezétung Funktion Details
U  |Servomotorleistung (U)
V  |Servomotorleistung (V) Anschluss an Motorkabel (U, V, W)
W |Servomotorleistung (W)
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Motor-Controller fiir AC-Servomotoren Serie LE CSA/ L E CS D - T

Verdrahtungsbeispiel Spannungsversorgung: LECSC2-T[]

Fiir Einphasig 200 VAC

Fiir Dreiphasig 200 VAC

Einphasig
200 bis
230 VAC

' Bremswiderstand | " |
| (optional) .

,,,,,,,,,,,,,

[vom Kunden MCCB

bereitzustellen] Drelphasig —X ‘

U 200 bis230 — ¢!
VAC *! w

V I

w
' Bremswiderstand I
' (optional) |

Encoder

#1 Dreiphasige 400 VAC werden nicht unterstitzt.

[vom Kunden
bereitzustellen]

U

\

W
D

Encoder

I ®

# Bei Einphasig, 200 bis 230 VAC, muss die Spannungsversorgung an die Klemmen L1 und L2 angeschlossen werden. Ohne Anschluss bleibt die Klemme Ls.

]Spannungsversorgungsstecker Hauptstromkreis: CNP1 | = Zubehor
Kennenbeztung Funktion Details

L1 Hauntstromkreis- Die Spannungsversorgung des Hauptstromkreises anschlieBen.

L2 s annL:)n SVersoraun LECSC2-T: Einphasig 200 bis 230 VAC, 50/60 Hz Anschlussterminal: L1, L2

g | Pannungsversorgung Dreiphasig 200 bis 230 VAC, 50/60 Hz Anschlussterminal: L1, Lz, L3

N Nicht anschlieBen.

Ej Anschluss zwischen P3 und P4. (Zum Zeitpunkt der Lieferung angeschlossen)
Spannungsversorgungsstecker Steuerstromkreis: CNP2 |+ Zubehor
emmentezstrung Funktion Details

P(+) Anschluss zwischen P und D. (Zum Zeitpunkt der Lieferung angeschlossen)

C | Bremswiderstandsoption
D

+ |st fur die ,Typenauswahl“ die Bremswiderstandsoption erforderlich, an
diese Klemme anschlieBen.

-

11 Steuerungs-
L21 | spannungsversorgung

Die Spannungsversorgung des Steuerstromkreises anschlieBen.
LECSC2-T: Einphasig 200 bis 230 VAC, 50/60 Hz Anschlussterminal: L11, L21

Motorstecker: CNP3 | = Zubehér
Remnentezetting Funktion Details
U  |Servomotorleistung (U)
V | Servomotorleistung (V) Anschluss an Motorkabel (U, V, W)
W |Servomotorleistung (W)

O
2

L1

L2

L3

LECSC2-T
= Beispiel
@ m Fro:tI:r?:iecht

o 0
@Rl o
=© I L %
om LI
5T i
B0 fi
i
OO ;
O 0 ;
k=X ;
O

O 0| ———

o
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Serie LECSA/LECS! I-T

Verdrahtungsbeispiel Steuerungssignal: LECSA

LECSAC-I

Dieses Verdrahtungsbeispiel zeigt den Anschluss einer SPS (FX3U-CILIMT/ES) von Mitsubishi Electric Corporation, wie sie im
Stellungsregelungs-Modus verwendet wird. Bevor Sie eine andere SPS oder Positioniereinheit anschlieBen, sehen Sie bitte in die
Betriebsanleitung der Serie LECSA und andere technische Literatur oder in die Bedienungsanleitung lhrer SPS.

Stellungsregelung-Modus

2 m oder weniger*>

[
FX3U-CJCIMT/ES (Hersteller:

Mitsubishi Electric Corporation)

+ Fehlers3

elektromagnetisches Brems-
verriegelungssystem

A-Phase-Impulsgeber
(Differenzialleitungsendstufe)

B-Phase-Impulsgeber
(Differenzialleitungsendstufe)

Z-Phase-Impulsgeber:”

(Differenzialleitungsendstufe)

1

.

S/S
24V j LECSA
oV *4 %4
sPs- L . CN1 CN1 N
L
Spannungs- D 24 VDC DICOM| 1 9 | AM RA1
versorgung N OPC 2 Bt
77777 ) ocom| 13 12 | MBR RA2
Y000 [‘V " ?7;[ PP | 23 |
COM1 [: =
Y010 [% | l/ : i NP | 25 @ max. 10 m
CoM3 g —— — .
B ¥ 15 | LA 5 i %
Y004 [: ; ‘/ - CR| 5 16 | LAR = —
com2 T 17 | LB | l/
= ( = 18 | LBR [ = i
Xooo T INP_| 10 19 | 17 [ ‘/ r
A—F—‘ - 20 | LZR H= — —
XOood S RD | 11 14 | LG ﬁ ,,,,,,,,,,,, »
X0 — ( - OP | 21 |#7|Platte| SD
- o~ LG | 14
A
k SD |Platte
%4
CN1
Zwangsabschaltung \11\ EM1| 8
Servo ON SON| 4
Reset /J RES| 3
Hubende Vorwértsrotation T~ LSP 6
Hubende Riickwartsrotation T~ LSN| 7
max. 10 m
CNP1

Steuerung gemeinsam

#1 Um einen Elektrischenschlag zu vermeiden stellen Sie sicher, dass die Erdungsklemme (CNP1) (PE) des Steckers der Hauptstromkreis-Spannungsversorgung des Motor-Controller
(mit der Markierung @) an die Erdungsklemme der Schalttafel (PE) angeschlossen ist.

#2 Fir die Schnittstellen-Verwendung, eine Spannungsversorgung von 24 VDC 10 % 200 mA (iber eine externe Quelle vorsehen. 200 mA ist der Wert, wenn alle E/A-Befehissignale
verwendet werden. Die Reduzierung der Anzahl der Eingénge/Ausgénge kann die Stromkapazitét verringern. Siehe Betriebsanleitung fiir den erforderlichen Strom fir die Schnittstelle.

*

w

stoppen.

#4  Die Signale mit demselben Namen sind in dem Motor-Controller verbunden.

x5 Flr den Befehlsimpulseingang mit offenem Kollektor. Bei Verwendung einer Positioniereinheit mit Differenzialleitungsendstufe ist der Wert max. 10 m.

Der Fehler (ALM) ist unter normalen Bedingungen eingeschaltet (ON). Wenn er ausgeschaltet ist (OFF) (Alarm wird ausgeldst), Mithilfe des SPS-Signal das Folgesteuerungsprogramm

#6  Wenn der Eingang der Befehlsimpulsfolge die offene Kollektor-Methode ist, unterstiitzt er nur die Sink-Schnittstelle (NPN). Sie entspricht nicht der Source-Schnittstelle (PNP).
«7 Der Z-Phasen-Impulsgeber entspricht dem Verfahren mit Differenzialleitungs-Motor-Controller und offenem Kollektor. Wenn der Z-Phasen-Impulsgeber die offene Kollektor-Methode
verwendet, unterstiitzt er nur die Sink-Schnittstelle (NPN). Sie entspricht nicht der Source-Schnittstelle (PNP).
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Motor-Controller fiir AC-Servomotoren Serie LE CSA/ L E CS D - T

Verdrahtungsbeispiel Steuerungssignal: LECSA

In diesem Verdrahtungsbeispiel wurde die Komponente des Stifts CN1-10 im Ausgangsstatus auf die unten gezeigte Komponente
geéandert. Einzelheiten zu den Komponenten und zum Anderungsverfahren finden Sie in der Betriebsanleitung der Serie LECSA.
CN1-10: MEND (Bewegungsabschluss)

Positioniermodus (Punkte-Tabelle-Methode)
Fiir Sink-E/A-Schnittstelle (NPN)

LECSA
%4, %5
%2, %5 CN1 CN1 o
24 VIDC OPC| 2 9 | AM RA1 Fehler'
a DICOM| 1 B
pocom| 13 10 |MEND RA2 1 Bewegungsabschluss
©“T
Zwangsabschaltung I~ EM1| 8 11 | RD RA3 ! Bereit
Servo ON SON| 4 Bt
Automatische/manuelle Auswahl MDO| 3 12 | MBR RA4 elektromagnetisches
Naherungsansatz T~ poGg| 25 Bremsverriegelungssystem
Punktetabelle-Nr./ DIO 5
Programm-Nr. Auswahl 1 max. 10 m
Punktetabelle-Nr./ oottt P
DI 23 19 LZ [~ T - - +6
Programm-Nr. Auswahl 2 L [ L 4 'Phase Impl,!lsgeber
Vorwartsrotation Start ST1]| 6 20 | LZR = = "~ (Differenzialleitungsendstufe)
Ruckwartsrotation Start ST2 | 7 15 LA [ l/ —— A-Phase-Impulsgeber
max. 10 m 16 | LAR = —— (Differenzialleitungsendstufe)
17 | LB : ‘ l/ : — B-Phase-Impulsgeber
18 | LBR [ — —— (Differenzialleitungsendstufe)
l*t i i C A‘ “+— Steuerung gemeinsam
14 Steuerung gemeinsam
21 Z-Phase-Impulsgeber
Platt (offener Kollektor)
CNP1
S ﬂ

#1 Um einen Elektrischenschlag zu vermeiden, schlieBen Sie die Schutzerdeklemme (PE) des Spannungsversorgungssteckers (Markierung @ ) des
Motor-Controller-Schaltkreises an die Schutzerdeklemme (PE) der Schalttafel an.

#2 Fur die Schnittstellen-Verwendung, eine Spannungsversorgung von 24 VDC +10 % 200 mA uber eine externe Quelle vorsehen. 200 mA ist der Wert,
wenn alle E/A-Befehlssignale verwendet werden. Die Reduzierung der Anzahl der Eingédnge/Ausgange kann die Stromkapazitat verringern.

+3 Der Fehler (ALM) ist unter normalen Bedingungen eingeschaltet (ON).

#4 Die Signale mit demselben Namen sind in dem Motor-Controller verbunden.

5 Das Verdrahtungsbeispiel bezieht sich auf die Sink-Schnittstelle (NPN). Siehe Betriebsanleitung der Serie LECSA fur Informationen zur Source-Schnitt-
stelle (PNP). Bitte beachten Sie, dass der Anschlu3 23 und AnschluB 25 nicht mit der Source-Schnittstelle verwendbar sind.

6 Der Z-Phasen-Impulsgeber entspricht dem Verfahren mit Differenzialleitungs-Motor-Controller und offenem Kollektor. Wenn der Z-Phasen-Impulsgeber
die offene Kollektor-Methode verwendet, unterstltzt er nur die Sink-Schnittstelle (NPN). Sie entspricht nicht der Source-Schnittstelle (PNP).
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Serie LECSA/LECS! I-T

Verdrahtungsbeispiel Steuerungssignal: LECSC, LECSC2-T(|

LECSC/LECSC2-T
= CN6 N
24VDC | 4 o .
Spannungs- CN6 14 RD RA1 + Bereit
versorgung |~ Bt
DICOM| 5 15 | ALM RA2  Fehlers
DOCOM| 17 Bt
Zwangsabschaltung \71\ EMG| 1 16 | ZP RA3 t Abschluss der Rickkehr zur Aus-
Né&herungsansatz T~ DOG| 2 gangsposition
Hubende Vorwértsrotation T~ LSP | 3 max. 10 m
Hubende Riickwartsrotation B LSN | 4 13 | Lz : : ‘/ : : Z-Phase-Impulsgeber
L L Diff ialleit dstuf
max. 10 m 26 | LZR = - N (Differenzialleitungsendstufe)
11 LA T - - A-Phase-Impulsgeber
24 | LAR H % /l 3 i, (Differenzialleitungsendstufe)
12 | LB | = +——» B-Phase-Impulsgeber
o5 | LBR i l /‘ i i (Differenzialleitungsendstufe)
23 | LG fr+——————————+ Steuerung gemeinsam
Platte| SD >
PE O—'
CN1
==

%1 Um einen Elektrischenschlag zu vermeiden, schlieBen Sie die Schutzerdeklemme (PE) des Spannungsversorgungssteckers (Markierung &) des Motor-
Controller-Schaltkreises an die Schutzerdeklemme (PE) der Schalttafel an.

x2 Fur die Schnittstellen-Verwendung, eine Spannungsversorgung von 24 VDC =10 % 150 mA Uber eine externe Quelle vorsehen.

+3 Der Fehler (ALM) ist unter normalen Bedingungen eingeschaltet (ON). Wenn er ausgeschaltet ist (OFF) (Alarm wird ausgeldst), Mithilfe des SPS-Signal
das Folgesteuerungsprogramm stoppen.
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Motor-Controller fiir AC-Servomotoren Serie LE CSA/ L E CS D - T

Verdrahtungsbeispiel Steuerungssignal: LECSB2-T[]

Dieses Verdrahtungsbeispiel zeigt den Anschluss einer Positioniereinheit (QD75D) von Mitsubishi Electric Corporation, wie sie im Stel-
lungsregelungs-Modus verwendet wird. Bevor Sie eine andere SPS oder Positioniereinheit anschlieBen, sehen Sie bitte in die Betriebs-
anleitung der Serie LECSB2-T und andere technische Literatur oder in die Bedienungsanleitung Ihrer SPS.

Stellungsregelung-Modus
Fiir Sink-E/A-Schnittstelle (NPN)

LECSB2-T[]
Positioniereinheit QD75D
2
(Hersteller: Mitsubishi Electric 24 VDC™ %4
Corporation) CN1 24 VDC*2
%4
47 |DOCOM 1
CNi i Bt Fehler*3
Dicom) 20 48 | ALM RAT ,
CLEARCOM| 14 DOCOM| 46 = Nulldrehzahl-Abfrage
CLEAR | 13 CR | 41 23 | ZSP RA2 '
B Drehmomentgrenze
RDYCOM | 12 25 | TLC RA3 |
READY | 11 RD 49 Pt In Position
PULSEF+| 15 PP | 10 24 | INP RA4
PULSEF-| 16 PG 11
max. 10 m
PULSER +| 17 NP | 35 | | N\| Nf——
PULSER-| 18 NG | 36 4 | LA = ‘/ = A-Phase-Impulsgeber
PGO 9 Lz | 8 5 |LAR ; = L~ (Differenzialleitungsendstufe)
PGOCOM| 10 LZR| 9 6 LB : l/ | : B-Phase-Impulsgeber
LG | 3 7 |LBR - = L (Differenzialleitungsendstufe)
SD |Platte ‘i 7777777777777 L+~ Steuerung gemeinsam
10 m oder weniger*s 34 Steuerung gemeinsam
33 | OP Fo——=>——, Z-Phase-Impulsgeber
Platte| SD L (offener Kollektor)
max. 2 m
max. 10 m a
CN1
Not-Aus t+—— I~ TEm2 | 42
Servo ON SON| 15 vt
Reset -~ RES | 19 CN6
Proportionssteuerun LU -
P 9 PC 17 8 | MOt +10 VDC Analoger Bildschirm 1
Grenze externes Drehmoment TL 18 1 [l T S — _
Hubende Vorwértsrotation T~ LsP | 43 > | MO2 +10 VDC  Analoger Monitor 2
Hubende Ruickwartsrotation ‘1\24 \{DC*Z LSN | 44 max. 2 m
Einstellen oberer Grenzwert - SR DICOM]_ 21
- ——P15R| 1
Analoge Drehmomentgrenze ! . ! . TLA | 27
+10 V/max. Drehmoment ‘\ l””/””l I e 28
4 SD |Platte
max. 2 m
CN8
5
Kurzschlussstecker (wird
als Zubehor geliefert)
9

#1 Um einen Elektrischenschlag zu vermeiden, schlieBen Sie die Schutzerdeklemme (PE) des Spannungsversorgungssteckers (Markierung &) des Motor-

*2

#3

#4
%5
#6
*7

Controller-Schaltkreises an die Schutzerdeklemme (PE) der Schalttafel an.

Bei Schnittstellenverwendung 24 VDC =10 % Uber eine externe Quelle zufiihren. Stellen Sie die Gesamt-Stromkapazitat auf 500 mA ein. 500 mA ist der
Wert, wenn alle E/A-Befehlssignale verwendet werden. Die Reduzierung der Anzahl der Eingénge/Ausgénge kann die Stromkapazitat verringern.

Der Fehler (ALM) ist unter normalen Bedingungen eingeschaltet (ON). Wenn er ausgeschaltet ist (OFF) (Alarm wird ausgeldst), Mithilfe des SPS-Signal
das Folgesteuerungsprogramm stoppen.

Die Signale mit demselben Namen sind in dem Motor-Controller verbunden.

Fir den Befehlsimpulseingang mit Differenzialleitungs-Motor-Controller. Mit offenem Kollektor betragt der Wert max. 2 m.

Wenn die STO-Funktion nicht verwendet wird, den Motor-Controller mit einem Kurzschlussstecker verwenden (als Zubehér lieferbar).

Den Schaltkreis derart konfigurieren, dass EM2 ausgeschaltet wird, wenn die Spannungsversorgung des Hauptstromkreises unterbrochen wird, um einen unerwarteten Neustart des Motor-Controller zu ver-

meiden.
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Serie LECSA/LECS! I-T

Verdrahtungsbeispiel Steuerungssignal: LECSB2-T[]

In diesem Verdrahtungsbeispiel wurden die Funktionen der Anschliisse CN1-22, CN1-23 und CN1-25 im Ausgangsstatus zu den u. g.
Funktionen geéndert. Einzelheiten zu den Funktionen und zum Anderungsverfahren finden Sie in der Betriebsanleitung der Serie LECSB2-T.
CN1-22: CPO (grobe Ubereinstimmung)/CN1-23: ZP (Abschluss der Ruckkehr zur Ausgangsposition)/CN1-25: MEND (Bewegungsabschluss)

Positioniermodus (Punkte-Tabelle-Methode)

Fiir Sink-E/A-Schnittstelle (NPN) LECSB2-T(]
4
CNT 24 VDC*2
46 |DOCOM J d
47 |DOCOM
max. 10 m vt Bt
Hauptstromkreis-Spannungsversorgung'® | CN'1 48 | ALM RA1 1 Fehlers3
erzwungener Stopp 2 + EM2 | 42 22 | CPO RA2 t grobe Ubereinstimmung
Servo ON SON | 15
Betriebsmodus-Auswahl 1 MDO | 16 23 | ZP RA3 t Abschluss der Rickkehr zur
Vorwé . Ausgangsposition
orwértsrotation Start ST1 | 17 25 |MEND RA4 } Bewegungsabschluss
Rulckwartsrotation Start ST2 | 18
Naherungsansatz DOG| 45 24 | INP RA5 1 In Position
. . \T\ =T
Hubende Vorwartsrotation LSP | 43 49 RD RAG Bereit
Hubende Ruckwartsrotation 44—~ | LSN | 44
Punktetabelle-Nr. Auswahl 1 Do | 19 12 7
%7
Punktetabelle-Nr. Auswahl 2 D1 | 41 max. 10 m
Punktetabelle-Nr. Auswahl 3 DI2 | 10 e D \
Punktetabelle-Nr. Auswahl 4 DI3 | 35 8 Lz o ‘ o Z-Phase-Impulsgeber
9 | LZR (! — ff Kollek
" oicoml 20 . // i (offener Kollektor)
24 VDC#2 oicoml 21 4 | LA = l T A-Phase-impulsgeber
orc| 12 5 |LAR [ = X | (Differenzialleitungsendstufe)
Einstellen oberer Grenzwert N . 6 LB Vet L B-Phase-Impulsgeber
. o T P15R| 1 N !
Analoge Ubersteuerung L L L VZ > 7 LBR X : /‘ — (Differenzialleitungsendstufe)
+10 V/0 bis 200 % i e TS ——— L Steuerung gemeinsam
Einstellen oberer Grenzwert ‘: === %x: ( ‘ LG 28 34 : Steuerung gemeinsam
Analoge Drehmomentgrenze ] L L ¢ TLA | 27 33 = Z-Phase-Impulsgeber
+10 V/max. Drehmoment T : T : Platte| SD L (offener Kollektor)
””””” *“—— SD |Platte
max. 2 m
max. 2 m
4
CN6
Platte ? NII_?; %ﬂo VDC Analoger Bildschirm 1
+ .
> | Mo2 +10 VDC Analoger Monitor 2
max. 2 m
.5 CN8
Kurzschlussstecker
(wird als Zubehor geliefert)
Sy

#1 Um einen Elektrischenschlag zu vermeiden, schlieBen Sie die Schutzerdeklemme (PE) des Servo-Verstarkers (Markierung @) des Motor-Controller-
Schaltkreises an die Schutzerdeklemme (PE) der Schalttafel an.

*2

Bei Schnittstellenverwendung 24 VDC =10 % Uber eine externe Quelle zuflihren. Stellen Sie die Gesamt-Stromkapazitat auf 500 mA ein. 500 mA ist der

Wert, wenn alle E/A-Befehlssignale verwendet werden. Die Reduzierung der Anzahl der Eingdnge/Ausgénge kann die Stromkapazitat verringern.

%3
#4
%5
%6

nen unerwarteten Neustart des Motor-Controller zu vermeiden.

%7
109

%

% SNC

Der Fehler (ALM) ist unter normalen Bedingungen eingeschaltet (ON). (Ruhekontakt)
Die Signale mit demselben Namen sind im Servo-Verstarker verbunden.
Wenn die STO-Funktion nicht verwendet wird, den Servo-Verstérker mit einem Kurzschlussstecker verwenden (als Zubehér lieferbar).

Den Schaltkreis derart konfigurieren, dass EM 2 ausgeschaltet wird, wenn die Spannungsversorgung des Hauptstromkreises unterbrochen wird, um ei-

Ausgangskomponenten sind im Ausgangsstatus nicht zugeordnet. Ordnen Sie die Ausgangskomponente nach Bedarf zu.



Motor-Controller fiir AC-Servomotoren Serie LE CSA/ L E CS D - T

Verdrahtung_)sbeispiel Steuerungssignal: LECSS2-T(]

Fiir Sink-E/A-Schnittstelle (NPN) LECSS2-TO]
4 max. 10 m
CN3
CN8 5 |DICOM
*9
13 | MBR RA1 t elektromagnetisches
quzschlussste?ker . Bt Bremsverriegelungssystem
(wird als Zubehor geliefert) 9 INP RA2 |
=t In Position
15 | ALM RA3
max. 10 m o Fehlers3
Hauptstromkreis-Span-
#10 #4 e \
nungsversorgung CN3 6 LA - ; A-Phase-Impulsgeber
erzwungener Stopp 2 ——T~———EM2 | 20 16 | LAR 1 (Differenzialleitungsendstufe)
FLS R DI 2 7 LB : B-Phase-Impulsgeber
RLS T~ DI2 | 12 17 | LBR ! (Differenzialleitungsendstufe)
DOG DI3 | 19 8 | Lz +—~ Z-Phase-Impulsgeber
i picom 10 18 | LzR ! (Differenzialleitungsendstufe)
24 VDC*? w .
DOCOM| 3 11 LG : Steuerung gemeinsam
4 MO1 Analoger Bildschirm 1
Servosystem- 1 LG +10 VDC .
Controller SSCNET III-Glasfaser- 14 | MO2 Analoger Monitor 2
kabel*5 CN1A +10 VDC
[7 (Option) M J—] Platte| SD
L L L
max. 2m
CN1B SwWi1
]
1
SW2| *7
1234
PE ﬁ1
LECSS2-T[] | =6
CN1A (Achse 2) x1 Um einen Elektrischenschlag zu vermeiden, schlieBen Sie
SWi1 die Schutzerdeklemme (PE) des
[ Spannungsversorgungssteckers (Markierung @) des
CN1B ) Motor-Controller-Schaltkreises an die Schutzerdeklemme
— SW2| «7 (PE) der Schalttafel an.
L] alulula! +2 Bei Schnittstellenverwendung 24 VDC =10 % Gber eine
1234 externe Quelle zuflihren.
SSCNE'I;SIII-GIasfa- «3 Der Fehler (ALM) ist unter normalen Bedingungen
serkabel LECSS2-T(] | +6 eingeschaltet (ON). Wenn er ausgeschaltet ist (OFF)
(Option) CN1A (Achse 3) (Alarm wird ausgelést), das Signal der SPS mithilfe des
. SW1 SPS-Programms stoppen.
L] #4 Die Signale mit demselben Namen sind in dem Motor-
Controller verbunden.
CN1E] SW2| #7 =5 Verwenden Sie folgende SSCNET II -Glasfaserkabel.
Siehe ,-SSCNET II -Glasfaserkabel” auf Seite 33 fiir die
= ;;5; Produktnummern der Kabel.
Kabel Produkt-Nr. Kabellange
I LECSS2-T(1 | =6 SSCNET I -Glasfaserkabel | LE-CSS-[1 | 0,15 m bis 3 m
CN1A (Achse n) =6 Anschlisse ab Achse 2 werden ausgelassen.
SWi1 %7 Bis zu 64 Achsen konnen fur den Drehschalter zur
[ Achsenauswahl (SW1) und die Drehschalter zur Auswahl
CN1B ) der Hilfsachsen (SW2-3, SW2-4) kombiniert ausgewahlt
Schutzabdeckung8 SW2| +7 werden. Die Anzahl der angeschlossenen Achsen ist von
9 [] HHHH den technischen Daten der SPS abhéngig.
1234 =8 VerschlieBen Sie nicht verwendete CN1A/CN1B mit einer

Schutzabdeckung.

+9 Wenn die STO-Funktion nicht verwendet wird, die Motor-
Controller mit einem Kurzschlussstecker verwenden (als
Zubehr lieferbar).

%10 Den Schaltkreis derart konfigurieren, dass EM2
ausgeschaltet wird, wenn die Spannungsversorgung des
Hauptstromkreises unterbrochen wird, um einen
unerwarteten Neustart des Motor-Controller zu vermeiden.
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Serie LECSA/LECS! I-T

Optionen

Motorkabel, Motorbremsenkabel, Encoderkabel (LECSL], LECSS-T gemeinsam)

Motorausfiihrung iSteckerrichtung
El AC-Servomotor_‘ Achsenseite
i r"‘('iﬁ#bfﬁﬁr \.‘ :’"{ 77777 f\\
Kabelbeschreibung | L*@% -———E JJ:jl
M Motorkabel A I ‘_U!
B Bremskabel P e e - -
E Encoderkabel LD _Pj
Kabelausfiihrung ¢ Gegen-Achsenseite

P B B S S S

S Standardkabel 3
R Robotikkabel B ] D]

=
=i E
Kabellinge (L) [m]e U —
2 2 .
5 5
A 10 Gewicht
Produkt-Nr. oD Produkt-Nr. Lange [m]| Gewicht[g]
. LE-CSM-SLIA LE-CSM-S2[] 2 180
LE-CSM-[JLI: Motorkabel a CEcsmste | ©2 B : 200
] LE-CSM-RCIA LE-CSM-SA[] 10 800
g l " ‘ < LE-csmroB | &7 LE-CSM-R20J 2 180
(30) L LE-CSM-R5L] 5 400
LE-CSM-RAL] 10 800
LE-CSB-[1]: Bremsenkabel"' Produkt-Nr. | @D | Gewicht
7 Q LE-CSB-S[A Produkt-Nr. Lange [m]| Gewicht [g]
& 7 < LE-CSB-SCB | LE-CSB-S20J 2 80
= LE-CSB-RA LE-CSB-S5[] 5 200
(29.6) L LE-cSB-RB | *° LE-CSB-SAL] 10 400
LE-CSB-R2[] 2 80
. LE-CSB-R50[] 5 200
LE-CSE-LIL1: Encoderkabel ) e oT . 200
s e Gewicht
@E@ N i Produkt-Nr. _[L&nge [m][ Gewicht g]
o | LE-CSE-S2[] 2 220
= £ 24 LE-CSE-S501 | 5 600
=1 Bei Verwendung eines Antriebs mit Motorbremse ist ein Motorbremsenkabel erforderlich. LE-CSE-SAL] 10 1200
LE-CSE-R2[] 2 220
LE-CSE-R5L] 5 600
LE-CSE-RAL] 10 1200

I/0-Steckverbinder (ohne Kabel, nur Stecker)
LE-CSNA LE-CSNB LE-CSNS

Motor-Controller Ausfiihrung % D § Gewicht
! Produkt-Nr. | Gewicht [g]
A LECSAL], LECSC2-T[ S
B LECSB2-TL] ) @ LE-CSNA 25
S LECSS2-TC] 39 LE-CSNB 30

LE-CSNS 16

= LE-CSNA: 10126-3000PE (Stecker)/10326-52F0-008 (Gehause-Satz)
hergestellt von 3M Japan Limited o. &.
LE-CSNB: 10150-3000PE (Stecker)/10350-52F0-008 (Gehause-Satz)
hergestellt von 3M Japan Limited o. &.
LE-CSNS: 10120-3000PE (Stecker)/10320-52F0-008 (Gehause-Satz)
hergestellt von 3M Japan Limited o. &.

*

Verwendbarer Leiterquerschnitt: AWG24 bis 30

Bei Verwendung des LECSB ist in allen Féllen eine Not-Aus-Verkabelung
(EMG) erforderlich.

Wenn LECSB-T in einem anderen Modus als dem Positionierungsmodus verwendet
wird, ist in allen Féallen eine Zwangsabschaltungsverdrahtung (EM2) erforderlich. (Der
elektrische Antrieb kann ohne Verdrahtung nicht betrieben werden)

Bereiten Sie einen I/O-Steckverbinder oder ein 1/0-Kabel im Vorfeld vor.

SvVC

*
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Motor-Controller fiir AC-Servomotoren Serie LE CSA/ L E CS D - T

Optionen
SSCNET II -Glasfaserkabel (LECSS[I-SL], LECSS2-TL]) I/0-Kabel

LE-CSS- LEC-CSN|A|-1

MotorausfﬁhrungT Kabelldnge Motor-Controller Ausfiihrung Kabelldnge (L) [m]
| S | AC-Servomotor | L| oi5m A | Fur LECSAL], LECSCL-SLY 1] 1,5 |
K 0,3m LECSC2-T(] Gewich
Kabelbeschreibung J| 05m B | Fiir LECSB-SC/LECSB2-T(J s"":’ kt oo
P rodukt-Nr. ewicht
| S | SSCNET I -Glasfaserkabel | 1 1m g | FUr LECSN2-TL/LECSSL-SL/ LEC-CSNA-1 Ll
3] 3am LECSS2-T0] suoIAS 303
LEC-CSNB-1 472
LEC-CSNS-1| 221
# LE-CSS- ist MR-J3BUSCIM
hergestellt von Mitsubishi Electric Corporation. Stift-Nr. n Motor-Controller Seite Seite SPS usw.
Stift 1 90 15
Gewicht T {% 7 =
Produkt-Nr. Lange [m] |Gewicht [g] 6 a
LE-CSS-L |0,15 100 T = 100 80
LE-CSS-K | 03 100 u w 1500
LE-CSS-J 0,5 200 - -
LE-CSS-_| 1 200
LE-CSS-3 3 200 + LEC-CSNA-1: 10126-3000PE (Stecker)/10326-52F0-008 (Gehause-Satz)
hergestellt von 3M Japan Limited o. &.
LEC-CSNB-1: 10150-3000PE (Stecker)/10350-52F0-008 (Gehause-Satz)
hergestellt von 3M Japan Limited o. &.
LEC-CSNS-1: 10120-3000PE (Stecker)/10320-52F0-008 (Gehause-Satz)
hergestellt von 3M Japan Limited o. &.
= Leiterquerschnitt: AWG24
+ Bei Verwendung des LECSB ist in allen Fallen eine Not-Aus-Verkabe-
lung (EMG) erforderlich.
Wenn LECSB-T in einem anderen Modus als dem Positionierungsmodus verwendet
wird, ist in allen Fallen eine Zwangsabschaltungsverdrahtung (EM2) erforderlich.
(Der elektrische Antrieb kann ohne Verdrahtung nicht betrieben werden)
Bereiten Sie einen 1/0-Steckverbinder oder ein 1/0-Kabel im Vorfeld vor.
Kabel-AuBen-0 Abmessungen/Stift-Nr.
Produkt-Nr. @D Produkt-Nr. W H T U Stift-Nr. n
LEC-CSNA-1 | 11,1 LEC-CSNA-1 37,2 14 14
LEC-CSNB-1 | 13,8 LEC-CSNB-1 39 52,4 12,7 18 26
Verdrahtung LEC-CSNS-1 | 9.1 LEC-CSNS-1 33,3 14 21
LEC-CSNA-1: Stift-Nr. 1 bis 26
LEC-CSNB-1: Stift-Nr. 1 bis 50
LEC-CSNS-1: Stift-Nr. 1 bis 20
AnschlussstitNr. | Kabelpaamunmer | soligrungsfarbe| Punktmarkierung | Punkifarbe | (Anschiusssift-Nr.| Ketepeamunmer lsoierungsfarbe] Punktmarkierung | Punkifarbe | | AnschlussstitNr. | Kabepaamunmer | solieungsferbe| Punktmarkierung | Punkifarbe
! 1 |orange = rot 19 10 rosa == rot 35 18 weil === rot
2 9 am schwarz 20 - - schwarz 36 =mmm o omm | schwarz
3 - rot 21 - - - rot 37 N . . rot
2 2 | helgrau = schwarz A e T T schwarz 38 19| e schwarz
5 - rot 23 - - - rot 39 N . .. rot
i 12 | hell 2
6 8 weiB - schwarz 24 1Y o o schwarz 40 0 1952 | e e schwarz
7 - t 2 - . . t 41 N BN B . . t
4 gelb o 9 > 13 | weiB 0 0 21 |orange o
@ 8 - schwarz g 26 - .- schwarz g 42 =m Em Em omm | Schwarz
Sl 9 - rot 0| 27 - - - rot | 43 | ot
o)
?[ 10 5 rosa schwarz < 28 4 gelb - . - schwarz = 44 22 hellra =m mm mm mm | Schwarz
<
1 6 |orange == rot 29 15 rosa === rot 45 23 weil mmmeme o
12 9 o schwarz 30 - .- schwarz 46 N Em = Em E| schwarz
13 7 hellgrau == rot 81 16 |orange === rot 47 24 elb mmmmem ot
14 g Py schwarz 32 S [y—p—p— schwarz 48 9 =m mm mm mm | Schwarz
15 L, |- - rot 33 .. rot 49 o ammm o Of
16 8 weiB - - schwarz 34 17| hellgra = mmommm | schwarz 50 % (Rl p—p——— schwarz
17 - - rot
|
18 ° gelb - - schwarz
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Serie LECSA/LECS! I-T

Optionen

Bremswiderstandsoption (LECSJ] gemeinsam)

LEC-MR-RB-

113

(12)

LEC-MR-RB-032

Bremswiderstandsoption

032

Zulassige Bremswiderstandsleistung 30 W

12

Zuléssige Bremswiderstandsleistung 100 W

x Uberpriifen Sie die zu verwendeten optionalen
Bremswiderstand bei der , Typenauswahl®.

2 x @ 6 Befestigungsbohrung

30

(6)

144

12

(20) 99

156
168

119

Gewicht

[J0T0TT

Produkt-Nr.

Gewicht [kg]

LEC-MR-RB-032

0,5

Electric Corporation

= MR-RB032 hergestellt von Mitsubishi

O

Electric Corporation

+ MR-RB12 hergestellt von Mitsubishi

LEC-MR-RB-12
2 x @ 6 Befestigungsbohrung ;(S
15 ©
e
® ® -
3 e B8 8
® ® ﬁhﬁ—,
Y] A¢ 6 ©
(20) 149
169
[UTTUUUUTT
_n_r-r_?.=—-——g_.?_m_n_
Gewicht
Produkt-Nr. Gewicht [kg]
LEC-MR-RB-12 1,1




Motor-Controller fiir AC-Servomotoren Serie LE CSA/ L E CS D - T

Optionen

USB-Kabel

Installationssoftware
LECSA LECSB2-T0] LECSC2-TO LECSS2-TO (MR Configurator2™)
Motor-Controller

Installationssoftware (MR Configurator2™) (LECSA, LECSB2-TL], LECSC2-TL], LECSS-T gemeinsam)

LEC-MRC2

Anzeigesprache x SW1DNC-MRC2-[1 hergestellt von Mitsubishi Electric Corporation

- - Informationen zur Betriebsumgebung und Aktualisierungen finden Sie auf der
— | Japanische Version Webseite von Mitsubishi Electric.
E |Englische Version MR Configurator2™ ist eine registrierte Handelsmarke der Mitsubishi Electric
C |chinesische Version Corporation.

Einstellung, Schwingungsverlauf-Anzeige, Diagnose, Parameter lesen/schreiben und Testbetrieb kdnnen iber einen PC erfolgen.
kompatibler PC

Verwenden Sie bei Verwendung der Installationssoftware (MR Configurator2™) einen PC, der mit IBM PC/AT kompatibel ist und die folgenden Betriebsbedingungen erfillt.
Systemvoraussetzungen Hardware

; ; ™ #1 Vor der Verwendung eines PCs fir die Einstellung der LECSA-
Ausristung InstalIatlonssolitévgrf:'tw(:\:‘/lgzcmonf|gurator2 ) Punkte-Tabellenmethode/Programmiermethode aktualisieren Sie
Ihre Ausristung auf Version 1,18U (japanische Version)/Version
Betriebssystem Microsoft® Windows® 10 Edition 1,19V (englische Version) oder aktueller. Informationen zur
Betriebssystem Microsoft® Windows® 10 Enterprise Aktualisierung finden Sie auf der Webseite der Mitsubishi
Betriebssystem Microsoft® Windows® 10 Pro Electric Corporation.
Betriebssystem Microsoft® Windows® 10 Home %2 Windows® und Windows Vista® sind registrierte
Betrigbssystem Microsoft® Windows® 8,1 Enterprise Handelsmarken der Microsoft Corporation in den USA
Betriebssystem Microsoft® Windows® 8,1 Pro und/oder weiteren Landern.
Betriebssystem Microsoft® Windows® 8,1 +3 Auf bestimmten PCs kann diese Software (MR Configurator2™)
Betriebssystem Microsoft® Windows® 8 Enterprise moglicherweise nicht korrekt betrieben werden.
Betriebssystem Microsoft® Windows® 8 Pro #4 Die folgenden Funktionen kénnen nicht verwendet wer-
Betriebssystem Microsoft® Windows® 8 den. Bei Verwendung einer der folgenden Funktionen ist
oS Betriebssystem Microsoft® Windows® 7 Ultimate die normale Funktion dieses Produkt nicht gewéhrleistet.
#1,2,3,4, Betriebssystem Microsoft® Windows® 7 Enterprise - Start der Anwendung im mit Windows® kompatiblen Modus
AL Betriebssystem Microsoft® Windows® 7 Professional - schnelles Umschalten zwischen Nutzern
Pé Betrigbssystem Microsoft® Windows® 7 Home Premium - Remote-Desktop
Betriebssystem Microsoft® Windows® 7 Starter - Windows XP-Modus
Betriebssystem Microsoft® Windows Vista® Ulimate - Windows Touch oder Touch
Betriebssystem Microsoft® Windows Vista® Enterprise - Modern mit Benutzeroberflache
Betriebssystem Microsoft® Windows Vista® Business - Client Hyper-V
Betriebssystem Microsoft® Windows Vista® Home Premium - Tablet-Modus
Betriebssystem Microsoft® Windows Vista® Home Basic - Virtueller Desktop
Betriebssystem Microsoft® Windows® XP Professional Betriebssystem, Service Pack 3 oder aktueller| ~ * 64-bit-Betriebssysteme werden nicht unterstitzt, mit
Betriebssystem Microsoft® Windows® XP Home Edition, Service Pack 3 oder aktueller ;Ausnahme von Microsoft® Windows®7 oder aktuel-
- - er.
Festplatte 1 GB oder mehr freier Speicher «5 Multi-Anzeige ist eingestellt, der Bildschirm dieses
Feldpusprotokoll USB-Anschluss verwenden. Produkts funktioniert méglicherweise nicht normal.
Schnitstelle 6 Wenn die GroBe des Textes oder anderer Elemente auf
Aufldsung min. 1024 x 768 dem Bildschirm nicht auf den angegebenen Wert (96
Anzeige Muss uber High-Colour-Anzeige verfligen (16 bit) DPI, 100 %, 9 pt usw.) geéndert wird, funktioniert der
Zum AnschlieBen an den o. g. PC Bildschirm dieses Produkts moglicherweise nicht normal.
Tastatur Zum AnschlieBen an den 0. g. PC x7 Wenn die Auflésung des Bildschirms wahrend des Be-
Maus Zum AnschlieBen an den o. g. PC triebs gedndert wird, funktioniert der Bildschirm dieses
- 2 Produkts méglicherweise nicht normal.
Drucker Zum AnschlieBen an den o. g. PC «8 Bitte mit ,Standard-Benutzer*, ,Administrator* in Win-
USB-Kabel*™" LEC-MR-J3USB dows Vista® oder aktueller verwenden.
%9 Bei Verwendung eines PCs zum Einstellen von Windows®10,
Kompatible Motor-Controller mit der Installationssoftware uf Version 1,52F oder adueller aktualieren.
ei Verwendung eines PCs zum Einstellen von Windows®8,1,
Kompatibele Installationssoftware auf Version 1,25B oder aktueller aktualisieren.
Motor-pController MR Configurator™ MR Configurator2™ Bei Verwendung eines PCs zum Einstellen von Windows®8,
LEC-MR-SETUP2210] LEC-MRC20 auf Version 1,20W oder aktueller aktualisieren.
Informationen zur Aktualisierung finden Sie auf der
::Eggg 0 - O Webseite der Mitsubishi Electric Corporation.
2T — S) #*10 Wenn .NET Framework 3,5 (einschlieBlich .NET 2,0
LECSC2-TLI — ©) und 3,0) in Windows®7 oder aktueller deaktiviert wur-
LECSS2-TL] - O den, ist eine Aktivierung erforderlich.

11 USB-Kabel getrennt bestellen.
- Dieses Kabel ist mit der Installationssoftware (MR
Configurator™: LEC-MR-SETUP221J) kompatibel.
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Serie LECSA/LECS! I-T

Optionen

USB-Kabel (3 m)
(LECSA, LECSB-T, LECSC-T, LECSS-T gemeinsam)

LEC-MR-J3USB

+ MR-JBUSBCBL3M hergestellt von Mitsubishi Electric Corporation
Gewicht: 140 g

Kabel zum Anschluss von PC und Motor-Controller unter Ver-
wendung der Installationssoftware (MR Configurator2™)
Verwenden Sie ausschlieBlich dieses Kabel.

STO-Kabel (3 m)
(Nur fiir LECSB2-TC] und LECSS2-T0J)

LEC-MR-DO05UDL3M

+* MR-DO5UDL3M hergestellt von Mitsubishi Electric Corporation

Kabel fiir den Anschluss von Motor-Controller und Geréat bei
Verwendung der Sicherheitsfunktion
Verwenden Sie ausschlieBlich dieses Kabel.

(33) 3000

(50
[ e

6,5

Gewicht: 500 g
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Batterie

Ersatzbatterien missen gekauft werden bei Mitsubishi Electric Corporation.

Bestell-Nr.: MR-J3BAT
hergestellt von Mitsubishi Electric Corporation

Batterie zum Austauschen
Die Daten der absoluten Positionierung werden durch die, in dem
Motor-Controller eingelegten Batterie gespeichert.

NUR LI

% Die MR-J3BAT ist eine einzelne Lithiummetall-Batterie ER6V.
Beim Transport von Lithiummetall-Batterien und Geraten mit eingebau-
ten Lithiummetall-Batterien auf einem Weg, der den UN-Regelungen
unterliegt, miissen MaBnahmen entsprechend den UN-Empfehlungen
zur Beforderung geféhrlicher Gter, den technischen Anweisungen fir
den Transport von Gefahrgut im Luftverkehr (ICAO-TI) der Internationa-
len Zivilluftfahrtorganisation (ICAO) sowie der Gefahrgutkennzeichnung
geméaB IMDG CODE der International Maritime Organization (IMO)
ergriffen werden. Wenn ein Kunde die o0.g. Produkte transportiert, liegt
es in seiner Verantwortung, die aktuellen Bestimmungen bzw. die
Gesetze und Vorschriften des Landes zu tberprifen, in dem der
Transport stattfindet, um die entsprechenden MaBnahmen zu ergreifen.

Bestell-Nr.: MR-BAT6V1SET
hergestellt von Mitsubishi Electric Corporation

Batterie zum Austauschen
Die Daten der absoluten Positionierung werden durch die, in dem
Motor-Controller eingelegten Batterie gespeichert.

Gewicht: 30 g

Gewicht: 60 g

# Die MR-BAT6V1SET ist eine montierte Lithiummetall-Batterie
2CR17335A.
Beim Transport von Lithiummetall-Batterien und Geraten mit
eingebauten Lithiummetall-Batterien auf einem Weg, der den UN-
Regelungen unterliegt, miissen MaBnahmen entsprechend den UN-
Empfehlungen zur Beférderung gefahrlicher Giiter, den technischen
Anweisungen flr den Transport von Gefahrgut im Luftverkehr (ICAO-TI)
der Internationalen Zivilluftfahrtorganisation (ICAO) sowie der
Gefahrgutkennzeichnung gemaB IMDG CODE der International
Maritime Organization (IMO) ergriffen werden. Wenn ein Kunde die o.g.
Produkte transportiert, liegt es in seiner Verantwortung, die aktuellen
Bestimmungen bzw. die Gesetze und Vorschriften des Landes zu
Uberprifen, in dem der Transport stattfindet, um die entsprechenden
MaBnahmen zu ergreifen.

Batterieausfiihrungen und kompatible Motor-
Controller

Kompatible Batterieausfiihrung
Motor-Controller MR-J3BAT MR-BAT6V1SET
LECSBLI-TCI — O
LECSCLI-TCI O —
LECSSLI-TCI — @)




.l.! MECHATROLINK Kompatibel

AC-Servomotor-Motor-Controller
Absolut-Encoder

Serie LECYM/LECYU

(W VECHATROLINK I Ausfiinrung ) - ( R MECHATROLINK I Ausfihrung) c € EE

+ Einzelheiten dazu finden Sie ab Seite 128.

=18

L

L

ECYM LECYU

Bestellschliissel

MOtor-Contro"er LECY M _2__ + Wenn ein I/O-Steckverbinder (CN1) erforderlich ist,

bestellen Sie die Artikelbezeichnung LE-CYNA separat.
Motor-Controller Ausfiihrun + Wenn ein I/O-Kabel (CN1) erforderlich ist, bestellen Sie
otor-Lontrofler Austuhrung ¢ die Artikelbezeichnung LEC-CSNA-1 separat.
M MECHATROLINK-II Ausftihrung
(Far Absolut-Encoder) Kompatible Motorausfiihrung
u MECHA_TROUNK']]I Ausflhrung Symbol Ausflihrung Kapazitat Encoder
(Far Absolut-Encoder) V5 | AC-Servomotor (V6*1) 100 W Absolt
v7 AC-Servomotor (V7*1) 200 W
Versorgungsspannung «1 Das Symbol zeigt die Motorausfuhrung (Antrieb).
| 2] 200 bis 230 VAC, 50/60 Hz |
Abmessungen
-
.l.! MECHATROLINK- I -Ausfiihrung
LECYM2-VO Steckerbezeichnung Beschreibung
140 B A CN1 I/O-Signalstecker
(¢) ”T ~ CN2 Encoder-Stecker
©| IHHHHH B L CN3+! digitale Bedieneinheit
) I @ IRO) CN6A | MECHATROLINK- I -Kommunikationsstecker
T{T] -CN6 A/B CN6B MECHATROLINK- I -Kommunikationsstecker
| O[O 9;% : CN7 PC-Stecker
NH ] u CN3 CN8 Sicherheitsstecker
d477 H| ¢ sloo! 10 - +1 Die digitale Bedieneinheit entspricht JUSP-OPO5A-
= — 11T irlon 1-E hergestellt von YASKAWA Electric Corporation.
5 DD T 1Y 3 14 (o0 1 Bei Verwendung der digitalen Bedieneinheit muss
5 I=1 ol|ls T 41900kl | eNt diese kundenseitig bereitgestellt werden.
dds Al o0 — .
= i N ol no ' Motorleistung Bohrypgs— Befestigungsdimensionen |Befestigungs-
o M1 = posion | A | B | C | D | bohrung
< | . Jon NkCNS V5(oow)| @2 [5 [~ 5]5] o
s H Hen '/CN2 V7@oow)| @2 | 5[ —|5]5
@' © | L - as < # Die Positionen der Befestigungsbohrungen
4ll. o 40 N2 variieren je nach Motorleistung.
.l.!MECHATROLINK
LECYU2-vO ~II-Ausfiihrung Steckerbezeichnung Beschreibung
140 B A CN1 I/O-Signalstecker
— © CN2 Encoder-Stecker
Jé’ © rfﬁﬂﬂ" ! H A - CN3*" | digitale Bedieneinheit
4 £ ¢ . D CN6A MECHATROLINK- I -Kommunikationsstecker
I[P [ CNEAB CNG6B | MECHATROLINK-I-Kommunikationsstecker
Q “o i CN7 PC-Stecker
o 1 i gm CN3 CN8 Sicherheitsstecker
] || ufen H CN7 #1 Die digitale Bedieneinheit entspricht JUSP-OP05A-1-E
J | DD o ° uriog hergestellt von YASKAWA Electric Corporation.
a =i )| 0 N gg t Bei Verwendung der digitalen Bedieneinheit muss diese
. Al wiool=[l | CN1 kundenseitig bereitgestellt werden.
= il 3l @0 i
E il o o ! . Bohrungs- | Befestigungsdimensionen _ [Befestigungs-
G ﬂ<] f’ @E i }/CNB Vi 5 positon | A | B | C | D | bohung
4 H © v[iom i V5(10ow) | 0@ |5 [~ 5[5 o
q |lo 0 IR o2 Yi— CN2 Vieoow)| @@ |5 [ —[5]5
== 4 & . # Die Positionen der Befestigungsbohrungen
[a) 40 2 variieren je nach Motorleistung.
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Serie LECY!

Technische Daten

.l.l MECHATROLINK- I -Ausfiihrung

Modell LECYM2-V5 LECYM2-V7
Versorgungsnennspannung [kVA] 0,3 0,6
Max. Versorgungsspannung [kVA] 1,05 2,1
Kompatible Motorleistung [W] 100 200

Encoder

Absolut-Encoder 20-bit (Auflésung: 1,048,576 Impuls/U)

Hauptstromkreis-

Versorgungsspannung [V]*2

Dreiphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)

Spannungsversorgung | Zulissige Spannungstoleranz [V]*2 Dreiphasig 170 bis 253 VAC
Steuerungs- Versorgungsspannung [V] Einphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)
Spannungsversorgung | Zulassige Spannungstoleranz [V] Einphasig 170 bis 253 VAC

Netzleistung (bei Nenn-Ausgang) [A]

0,91 [ 1,6

Eingangsschaltkreis

NPN (Sink)/PNP (Source)

[Auslieferungskonfiguration]
- Schalter zur Verzdgerung fiir die Referenzfahrt (/DEC)
- externer Abruf (/EXT 1 bis 3)
Paralleleingang Za?_l de: 7 - vorwérts verfahren nicht erlaubt (P-OT), rickwérts verfahren nicht erlaubt (N-OT)
A optionalen -
(7 Eingénge) Zzordnungen Eingange | [Zuordnung durch Einstellung der Parameter]
- externe Drehmomentgrenze vorwérts (/P-CL), externe Drehmomentgrenze riickwarts (/N-CL)
Signalzuordnung und Anderung der positiven und negativen Logik méglich.
Zah! der festen Zuordnungen | 1 Ausgang | - Servoalarm (ALM)
[Auslieferungskonfiguration]
- Verriegelung (/BK)
[Zuordnung durch Einstellung der Parameter]
- Abschluss der Positionierung (/COIN)
Parallelausgang - Abfrage der Geschwindigkeitsgrenze (/VLT)
(4 Ausgénge) Zah_l der 3 - Abfrage der Geschwindigkeitskoinzidenz (/V-CMP)
optionalen ausgiinge |  Rotationsabfrage (/TGON)
Zuordnungen - Warnung (/WARN)
- Servo bereit (/S-RDY)
- In der Nahe (/NEAR)
- Abfrage der Drehmomentgrenze (/CLT)
Signalzuordnung und Anderung der positiven und negativen Logik méglich.
Feldbusprotokoll MECHATROLINK-II
Stationsadresse 41H bis 5FH
Ubertragungsgeschwindigkeit 10 Mbps
MECHATROLINK- Ubertragungszyklus 250 us, 0,5 ms bis 4 ms (Vielfache von 0,5 ms)

Kommunikation

Zahl der Ubertragungsbytes

17 bytes, 32 bytes

Max. Anzahl der Stationen

30

Kabellédnge

Gesamt-Kabellange: max. 50 m, Kabelldnge zwischen den Stationen: min. 0,5 m

Befehlsmethode

Steuerungsmethode

Steuerung von Position, Geschwindigkeit oder Drehmoment mit MECHATROLINK- I -Kommunikation

Befehlseingang

MECHATROLINK- Il -Befehl
(Bewegung, Dateneinstellung, Uberwachung oder Einstellung)

Funktion

Einstellung Verstérkungsfaktor

ohne Tuning/Auto-Tuning fortgeschritten/Tuning mit einem Parameter

Kommunikationseinstellung

USB-Kommunikation, RS-422-Kommunikation

Drehmomentgrenze interne Drehmomentgrenze, externe Drehmomentgrenze und Drehmomentgrenze nach analogem Befehl
Encoder-Ausgang Phase A, B, Z: Leitungstreiber-Ausgang

Not-Aus CNB8-Sicherheitsfunktion

Uberfahren dynamisches Bremsen, Verzdgerung bis Stopp oder Freilauf bis Stopp bei P-OT oder N-OT
Alarme Alarmsignal, MECHATROLINK- II -Befehl

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 55 (kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH]

Max. 90 (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich [°C]

-20 bis 85 (kein Gefrieren)

Lager-Feuchtigkeitsbereich [%RH]

Max. 90 (keine Kondensation)

Schutzart

IP10

Isolationswiderstand [MQ]

10 MQ (500 VDC)

Mit Teilfunktion

STO (IEC 61800-5-2)

Sicherheitsstandards*’

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

Gewicht [g]

900

1 Weitere Einzelheiten finden Sie in der LECYM-Bedienungsanleitung.
#2 Dreiphasige 400 VAC werden nicht untersttzt.
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p M
Motor-Controller fiir AC-Servomotoren Serie LE C YU

Technische Daten

H MECHATROLINK -II-Ausfiihrung

Modell LECYU2-V5 LECYU2-V7
Versorgungsnennspannung [kVA] 0,3 0,6
Max. Versorgungsspannung [kVA] 1,05 2,1
Kompatible Motorleistung [W] 100 200

Encoder Absolut-Encoder 20-bit (Auflésung: 1,048,576 Impuls/U)
Hauptstromkreis- Versorgungsspannung [V]*2 Dreiphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)
Spannungsversorgung Zuldssige Spannungstoleranz [V]<2 Dreiphasig 170 bis 253 VAC

Steuerungs- Versorgungsspannung [V] Einphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)
Spannungsversorgung | Zulassige Spannungstoleranz [V] Einphasig 170 bis 253 VAC

Netzleistung (bei Nenn-Ausgang) [A]

0,91 [ 1,6

Eingangsschaltkreis

NPN (Sink)/PNP (Source)

[Auslieferungskonfiguration]
- Schalter zur Verzdgerung fiir die Referenzfahrt (/DEC)
- externer Abruf (/EXT 1 bis 3)
Paralleleingang Za?_l de: 7 - vorwérts verfahren nicht erlaubt (P-OT), rickwarts verfahren nicht erlaubt (N-OT)
A optionalen -
(7 Eingénge) Zzordnungen Eingdnge | [Zuordnung durch Einstellung der Parameter]
- externe Drehmomentgrenze vorwéarts (/P-CL), externe Drehmomentgrenze riickwarts (/N-CL)
Signalzuordnung und Anderung der positiven und negativen Logik méglich.
Zah! der festen Zuordnungen | 1 Ausgang | - Servoalarm (ALM)
[Auslieferungskonfiguration]
- Verriegelung (/BK)
[Zuordnung durch Einstellung der Parameter]
- Abschluss der Positionierung (/COIN)
Parallelausgang - Abfrage der Geschwindigkeitsgrenze (/VLT)
(4 Ausginge) Zahl der 3 - Abfrage der Geschwindigkeitskoinzidenz (/V-CMP)
optionalen ausginge | ° Rotationsabfrage (/TGON)
Zuordnungen - Warnung (/WARN)
- Servo bereit (/S-RDY)
- In der Nahe (/NEAR)
- Abfrage der Drehmomentgrenze (/CLT)
Signalzuordnung und Anderung der positiven und negativen Logik méglich.
Feldbusprotokoll MECHATROLINK-1II
Stationsadresse 03H bis EFH
Ubertragungsgeschwindigkeit 100 Mbps

MECHATROLINK-

Kommunikation Ubertragungszyklus

125 us, 250 us, 500 us, 750 us, 1 ms bis 4 ms (Vielfache von 0,5 ms)

Zahl der Ubertragungsbytes

16 bytes, 32 bytes, 48 bytes,

Max. Anzahl der Stationen

62

Kabelldnge

Kabellange zwischen den Stationen: min. 0,5 m, max. 75 m

Steuerungsmethode

Steuerung von Position, Geschwindigkeit oder Drehmoment mit MECHATROLINK- II-Kommunikation

Befehlsmethode )
Befehlseingang

MECHATROLINK- I -Befehl
(Bewegung, Dateneinstellung, Uberwachung oder Einstellung)

Einstellung Verstérkungsfaktor

ohne Tuning/Auto-Tuning fortgeschritten/Tuning mit einem Parameter

Kommunikationseinstellung

USB-Kommunikation, RS-422-Kommunikation

Drehmomentgrenze interne Drehmomentgrenze, externe Drehmomentgrenze und Drehmomentgrenze nach analogem Befehl
Funktion Encoder-Ausgang Phase A, B, Z: Leitungstreiber-Ausgang

Not-Aus CNB8-Sicherheitsfunktion

Uberfahren dynamisches Bremsen, Verzdgerung bis Stopp oder Freilauf bis Stopp bei P-OT oder N-OT

Alarme Alarmsignal, MECHATROLINK- I -Befehl

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 55 (kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH]

Max. 90 (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich [°C]

—20 bis 85 (kein Gefrieren)

Lager-Feuchtigkeitsbereich [%RH]

Max. 90 (keine Kondensation)

Schutzart

IP10

Isolationswiderstand [MQ]

10 MQ (500 VDC)

Mit Teilfunktion

STO (IEC 61800-5-2)

Sicherheitsstandards*’

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

Gewicht [g]

900

#1 Weitere Einzelheiten finden Sie in der LECYU-Bedienungsanleitung.

#2 Dreiphasige 400 VAC werden nicht untersttzt.
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Serie LECY!

Verdrahtungsbeispiel Spannungsversorgung: LECYL]

M Dreiphasig 200 V

LECYM2-[O
LECYU2-O

1QF: gekapselter Leistungsschalter

1FLT: Stérschutzfilter

2KM
-
"
1KM
-
(far Servo-
1Ry Alarm-Anzeige)
’\ X
1PL
Servoleistung  Servoleistung
versorgung ON  versorgung OFF 1KM
R :
1KM 1SA
1KM 2KM

1Ry g

28A

1KM: magnetischer Schutz (fur Steuerungs-Spannungsversorgung)
2KM: magnetischer Schitz (fir Hauptstromkreis-Spannungsversorgung)

1Ry: Relais

1PL: Betriebsanzeige

1SA: Uberspannungsableiter
2SA: Uberspannungsableiter
3SA: Uberspannungsableiter
1D: Freilaufdiode

+1 Bei den Ausfihrungen LECY[2-V5, LECYJ2-V7 und LECY[J2-V8 sind die Klemmen B2 und B3 nicht kurzgeschlossen.

Diese Klemmen dirfen nicht kurzgeschlossen werden.

+ Dreiphasige 400 VAC werden nicht unterstitzt.

Spannungsversorgungsstecker Hauptstromkreis + zubehsr

Klemmenbezeichnung Funktion Details
L1 ) Die Spannungsversorgung des Haupt-Schaltkreises anschlieBen.
L2 S Hauptstromkreis Einphasig 200 bis 230 VAC, 50/60 Hz Anschlussterminal: L1, L2
3 PaNNUNGSVersorgung| neinhasig 200 bis 230 VAC, 50/60 Hz Anschlussterminal: L1, L2, L3
L1C Steuerungs- Die Steuerungs-Spannungsversorgung anschlieBen.
L2C Spannungsversorgung| Einphasig 200 bis 230 VAC, 50/60 Hz Anschlussterminal: L1C, L2C
Bé;@ Anschlussterminal des | Wenn der Regenerativwiderstand erforderlich ist, muss dieser
B3 externen Bremswiderstands| zwischen den Klemmen B1(® und B2 angeschlossen werden.
&1 negative Klemme . o
o2 Hauptstromkreis (1 und©2 sind bei Lieferung angeschlossen.
Motorstecker = zubehor
Klemmenbezeichnung Funktion Details
U Servomotorleistung (U)
\' Servomotorleistung (V) | Anschluss an Motorkabel (U, V, W)
W Servomotorleistung (W)

Technische Daten Netzkabel

Spannungsversorgungsstecker

Hauptstromkreis

L1 @ =
L2 @ D a2 i
v j o W
s OO Wl
vrlo0 ¢
oo |I]'v‘
e | OO Tlealre
o0 D §
e | O \lall=
v flen <
v[leo
w0 | OO SE i
Ool=

22 | OO0
s | OO

Element Technische Daten
verwendbare | L1, L2, L3, L1C, L2C
KabelgroBe | Einzel Ader, verdrillte Ader, AWG14 (2,0 mm2)
abisolierte
Drahtlange 8 bis 9 mm
[ —
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p M
Motor-Controller fiir AC-Servomotoren Serie LE C YU

Verdrahtungsbeispiel Steuerungssig_jnal: LECYM

Steuerungs-Spannungsversorgung

fiir Eingangssignal 124 VIN +24V

LECYM2

Optokoppler-Ausgang
Max. Betriebsspannung: 30 VDC
Max. Ausgangsstrom: 50 mA DC

CN1

6 33ke

3 ), ALM+

<———  Alarmausgang

Motor-Controller

Stecker-

verwendbarer Line
Receiver:
SN75ALS175 oder
MC3486 hergestellt von
Texas Instruments
Japan Limited o. &.

*2 asdi St = E 4) ALM—  (OFF bei Alarm)
Vorwartsfahrt Endschalter T ~ P-OT \\7 %* (% &
(nicht mdglich im OFF-Zustand) ) SO1+/BK+
Riickwartsfahrt Endschalter N-OT (8 %* ( St 2] S01-/BK- Motorbremsen-Ausgang
(nicht mégich im OFF-Zustand) — - /S02+ | (ON beideaktivierter Motorbremse)
—{ H - &
Schalter fir Referenzfahrt /DEC |9 %ﬁ ( St /SO2— ) .
(Geschwindigkeitsreduzierung — %/S 03+ allgemeine Ausgange
im ON-Zustand) "—{:F% - St S
i = /SO3-
:ESX:)(ZEEEZrti:?msg;alzlstand) - R - (% P
- x4
—{ H T PAO Encoder-Ausgangs-
Externes Latch Signal 2 - /EXT2 (11 %» (% [PAO 9 impuls Phase A
(Speicherung im ON-Zustand)
—{ - 4
Externes Latch Signal 3 JEXT3 12 %ﬁ ( ;3 758(2) Encoder-Ausgangs-
(Speicherung im ON-Zustand) - 9 impuls Phase B
— -
4
allgemeiner Eingang /SIO 13 %ﬁ (? 21 /(PCO 4 Encoder-Ausgangs-
22 //IPCO q impuls Phase Z
16 ¢ SG
Schalter
/HWBB1+ 4
24V . i
Sicherung w ] VAT {
Sicherheit o HwBB1- 3 EDM1+
3 1 >
' | |HwBB2+ ] 6
‘ /HWBB2- ] 5 SZZSI{ ? EOMI=
ov {1

#1 Z- zeigt verdrillte Dréhte.
#2
#3

&)

gehéuse

FG

Die Abschirmung an das Steckergeh&duse anschlieBen.

Die 24 VDC-Spannungsversorgung ist nicht inbegriffen. Eine 24 VDC-Spannungsversorgung mit doppelter bzw. verstérkter Isolierung verwenden.
Wenn die Sicherheitsfunktion verwendet wird, muss eine Sicherheitsfunktionskomponente an die Verdrahtung angeschlossen werden, die zur

Aktivierung der Sicherheitsfunktion erforderlich ist. Andernfalls schaltet sich der Servomotor nicht ein (ON). Wenn Sie die Sicherheitsfunktion nicht
verwenden, verwenden Sie die Motor-Controller mit dem als Zubehér mitgelieferten Sicherheitsbriickenstecker, der in den CN8 eingesetzt ist.

#4

Verwenden Sie zum Empfang der Ausgangssignale immer Leitungsempfénger.

=% Die Funktionen, die den Eingangssignalen /DEC, P-OT, N-OT, /EXT1, /EXT2 und /EXT3 und den Ausgangssignalen /SO1, /SO2 und /SO3
zugeordnet sind, kénnen durch Einstellen der Parameter geadndert werden.

%5

O
2

Es handelt sich um eine Sicherheitsfunktion, die der STO-Funktion (IEC 61800-5-2) mit fest verdrahteter Base-Block-Funktion (HWBB) entspricht.
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Serie LECY!

Verdrahtung_jsbeispiel Steuerungssig_jnal: LECYU

Steuerungs-Spannungsversorgung

fir Eingangssignal
*2

+24 VIN +24V

LECYU2

Optokoppler-Ausgang

Max. Betriebsspannung: 30 VDC
Max. Ausgangsstrom: 50 mA DC

CN1

3,3 kQ

CAREITEY)

3 ), ALM+

<——— Alarmausgang
ALM-  (OFF bei Alarm)

12}

m

4

verwendbarer Leitungs-
empféanger:
SN75ALS175 oder
MC3486 hergestellt von
Texas Instruments Japan
Limited o. &.

Vorwértsfahrt Endschalter ]}~ P-OT \7 B St <
(nicht méglich im OFF-Zustand) SO1+/BK+
—{ H -
Riickwrtsfahrt Endschalter K N-OT (8 %ﬁ ( St 2} s01-/BK- Motorbremsen-Ausgang
(nicht maglich im OFF-Zustand) ~ < /S02+ (ON bei deaktivierter Motorbremse)
Schalter fiir Referenzfah - B E
chalter flir Referenzfahrt /DEC |9 %I( St /SO2— )
(Geschwindigkeitreduzierung ¥~ * m allgemeiner Ausgang
im ON-Zustand) —{ T —
Externes Latch Signal 1 /EXT1 (10 %* (% St %/ SO3-
(Speicherung im ON-Zustand) J - PAO 1 %4 Encoder-Aus-
Externes Latch Signal 2 JEXT2 11 %ﬁ ( /PAO d gangsimpuls
(Speicherung im ON-Zustand) Phase A
) L1 VT 19 /.PBO ** Encoder-Aus-
Externes Latch Signal 3 JEXT3 12 e 205 /PBO '
(Speicherung im ON-Zustand) — q gangsimpuls
— - Phase B
. . %4
allgemeiner Eingang /50| 13 %ﬁ (? 21 PCO Encoder-Aus-
22 . /IPCO q gangsimpuls
Phase Z
16 ¢ SG
Schalter
/HWBB1+ 4
24V . i
Sicherung w ] 7 ;{
. . ‘ /HWBB1- ) 3
Sicherheit } {1
ef | - JEDM1+_
%5 ‘ /HWBB2+ ) 6
1 - EDM1—
JHWBB2- ] 5 SZZS*( —
ov {1
Motor-Controller
Stecker-
gehéuse
FG

#1 Z- zeigt verdrillte Drahte

*2
%3

Die Abschirmung an das Steckergehause anschlieBen.

Die 24 VDC-Spannungsversorgung ist nicht inbegriffen. Eine 24 VDC-Spannungsversorgung mit doppelter bzw. verstérkter Isolierung verwenden.
Wenn die Sicherheitsfunktion verwendet wird, muss eine Sicherheitsfunktionskomponente an die Verdrahtung angeschlossen werden, die zur

Aktivierung der Sicherheitsfunktion erforderlich ist. Andernfalls schaltet sich der Servomotor nicht ein (ON). Wenn Sie die Sicherheitsfunktion nicht
verwenden, verwenden Sie die Motor-Controller mit dem als Zubehér mitgelieferten Sicherheitsbriickenstecker, der in den CN8 eingesetzt ist.

#4

Verwenden Sie zum Empfang der Ausgangssignale immer Leitungsempfénger.

=% Die Funktionen, die den Eingangssignalen /DEC, P-OT, N-OT, /EXT1, /EXT2 und /EXT3 und den Ausgangssignalen /SO1, /SO2 und /SO3
zugeordnet sind, kénnen durch Einstellen der Parameter gedndert werden.

%5
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Es handelt sich um eine Sicherheitsfunktion, die der STO-Funktion (IEC 61800-5-2) mit fest verdrahteter Base-Block-Funktion (HWBB) entspricht.



Optionen

p M
Motor-Controller fiir AC-Servomotoren Serie LE C YU

Motorkabel, Motorkabel fiir optionale Motorbremse, Encoder-Kabel (LECYM/LECYU gemeinsam)

-[s]i5]A-

LE-CY

Motorausfiihrung

AC-Servomotor ]

Kabelbeschreibung

M Motorkabel
B |Motorkabel firr optionale Motorbremse
E Encoderkabel

(mit Batteriegeh&use)

Motorleistung

5 100 W

7 200/400 W

e Steckerrichtung

=

Achsenseite

Kabelausfiihrung A
S Standardkabel ‘L — —
R Robotikkabel ﬁj
Kabelldnge (L) [m]e * Die Kabeleingangsrichtung ist nur axial.
3 3 Gewicht
5 5 Produkt-Nr. Lange [m]| Gewicht[g] | Anm.
A 10 LE-CYM-S3A-5 3 250
c 20 LE-CYM-S5A-5 5 390 | Loow
LE-CYM-SAA-5 10 750
LE-CYM-SCA-5 20 1500
LE-CYM-S3A-7 3 250
LE-CYM-OCJA-CJ: Motorkabel LE-CYM-S5A-7 5 390 200/
LE-CYM-SAA-7 10 750 400 W
LE-CYM-SCA-7 20 1500
LE-CYM-R3A-5 3 220
LE-CYM-R5A-5 5 350 100 W
b LE-CYM-RAA-5 10 670
m LE-CYM-RCA-5 20 1300
LE-CYM-R3A-7 3 220
LE-CYM-R5A-7 5 350 200/
LE-CYM-RAA-7 10 670 400 W
LE-CYM-RCA-7 20 1300
LE-CYB-CICJA-[1: Motorkabel fiir optionale Motorbremse Gewicht
L 50 Produkt-Nr. Lange [m]|Gewicht[g]| Anm.
~ LE-CYB-S3A-5 3 240
Q LE-CYB-S5A-5 5 390 100 W
b —— 1] B LE-CYB-SAA-5 10 750
HI == LE-CYB-SCA-5 20 1490
LE-CYB-S3A-7 3 240
LE-CYB-S5A-7 5 390 200/
LE-CYB-SAA-7 10 750 400 W
LE-CYB-SCA-7 20 1490
3-M4-Quetschkabelschuh LE-CYB-R3A5 3 290
LE-CYE-CJJA: Encoderkabel tE_SXS_Eiﬁ\_@ 13 2?8 100 W
L LE-CYB-RCA-5 20 1300
(60) (100) LE-CYB-R3A-7 3 220
‘ LE-CYB-R5A-7 5 350 200/
I 12 - LE-CYB-RAA-7 10 670 400 W
= LE-CYB-RCA-7 20 1300
: Fr=aag 8y @ Gewicht
Produkt-Nr. Lange [m]| Gewicht [g]
= =} 25 LE-CYE-S3A 3 230
8 LE-CYE-S5A 5 360
LE-CYE-SAA 10 680
N Batteriegehéduse LE-CYE-SCA 20 1250
Produk T ob Tiefenabmessung: 25 mm LE-CYE-R3A 3 220
LE-CYE-SUA | 65 LE-CYE-R5A 5 330
LE-CYE-ROA 6,8 LE-CYE-RAA 10 660
LE-CYE-RAA 20 1240

% LE-CYM-SOA-OJ entspricht JZSP-CSMOC-LJCI-E hergestellt von YASKAWA CONTROLS CO., LTD.
LE-CYB-SIA-OJ entspricht JZSP-CSM1-CICJ-E hergestellt von YASKAWA CONTROLS CO., LTD.
LE-CYE-SLIA entspricht JZSP-CSP05-LICI-E hergestellt von YASKAWA CONTROLS CO., LTD.

O

LE-CYM-RCIA-J entspricht JZSP-CSM20I-JCI-E hergestellt von YASKAWA CONTROLS CO., LTD.
LE-CYB-RUIA-O entspricht JZSP-CSM3U-CIC-E hergestellt von YASKAWA CONTROLS CO., LTD.
LE-CYE-RUIA entspricht JZSP-CSP25-L10J-E hergestellt von YASKAWA CONTROLS CO., LTD.

SvVC
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Serie LECY!

Optionen

E/A-Stecker (ohne Kabel, nur Stecker)

LE-CYNA LE-CYNA

Motor-Con—tI;IIer
[ A | Fiur LECYM2, LEGMHhrung

= LE-CYNA: 10126-3000PE (Stecker)/10326-52F0-008 (Gehause-Satz) hergestellt von 3M Japan Limited o. &.

# Leiterquerschnitt: AWG24 bis 30

I/0-Kabel

LEC-CSN A-1

Motor-Controller Ausfiihrung

A Fir LECYM2, LECYU2 | Kabellénge (L) [m]
: 1,5
Pin-Nr. n Motor-Controller Seite Seite SPS usw.
Stift 1 90 15
= e
T Q 80
V) w

Gewicht
Produkt-Nr. | Gewicht [g]
LE-CYNA 25
Gewicht
Produkt-Nr. | Gewicht [g]
LEC-CSNA-1| 303

= LEC-CSNA-1: 10126-3000PE (Stecker)/10326-52F0-008 (Gehause-
Satz) hergestellt von 3M Japan Limited o. &.
# Leiterquerschnitt: AWG24

Verdrahtung
LEC-CSNA-1: Stift-Nr. 1 bis 26
Anschlussstecker-| Kabelpaar- | Isolierungs- q Anschlussstecker-| Kabelpaar- | Isolierungs- n Anschlussstecker-| Kabelpaar- | Isolierungs- ’
" oummer | farbe Punktmarkierung | Punkifarbe " ummer | farbe Punktmarkierung | Punkifarbe " oummer | farbe Punktmarkierung | Punkifarbe
! 1 orange = rot 1 6 |orange == rot 21 11 |orange === rot
2 9 am schwarz 12 9 o schwarz @ 22 T T schwarz
- - - = - - -
3 2 hellgrau rot 13 7 | hellgrau rot $ 23 12 | hellgrau rot
4 - schwarz 14 - - schwarz | | v | 24 - - - schwarz
= 5 - rot = 15 - - rot < 25 - - - rot
3 3 | weiB 3 8 | weiB 13 | weiB
< 6 - schwarz < 16 - - schwarz 26 - - - schwarz
7 4 olb - rot 17 9 elb - - rot
8 9 - schwarz 18 9 - - schwarz
9 5 rosa = rot 19 10 rosa == rot
10 - schwarz 20 - - schwarz
Kabel-AuBen-@ Abmessungen/Stift-Nr.
Produkt-Nr. | @ D | | Produkt-Nr. | W | H T U |[Stift-Nr. n
LEC-CSNA-1[11,1 LEC-CSNA-1| 39 |37,2|12,7| 14 14
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Optionen

p M
Motor-Controller fiir AC-Servomotoren Serie LE C YU

MLIMECHATROLNK -Kabelausfiihrung

LEC-CY

Motorausfiihrung

AC-Servomotor ]

Kabelbeschreibung

M |[MECHATROLINK- II Kabel
U |[MECHATROLINK-IIKabel

Kabellénge (L)

L1 0,2m
J 0,5m
1 im
3 3m

#1 Nicht erhéltlich fir das
MECHATROLINK-II -Kabel

# LEC-CYM-[J entspricht JEPMC-W6002-J[J-E hergestellt von YASKAWA CONTROLS CO., LTD.
# LEC-CYU-L entspricht JEPMC-W6012-[1[J-E hergestellt von YASKAWA CONTROLS CO., LTD.

[ MECHATROLNK- T kabel

L
©
<
o [B7] U Q
- i HD
46
HMECHATROLINK-I]I kabel
33 L
@
<
Q
=a uﬂ O] 3?

11

10,7

Abschlussstecker fiir il MECHATROLNK-T

LEC—-CYRM

* LEC-CYRM entspricht JEPMC-W6022-E hergestellt von YASKAWA CONTROLS CO., LTD.

19
o

E

16

46

Gewicht: 10 g

O
2

Gewicht
Produkt-Nr. |Laénge [m]| Gewicht [g]
LE-CYM-J 0,5 50
LE-CYM-1 1 80
LE-CYM-3 3 200
Gewicht
Produkt-Nr.  [Lénge [m]| Gewicht [g]
LE-CYU-L 0,2 21
LE-CYU-J 0,5 41
LE-CYU-1 1 75
LE-CYU-3 3 205
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Serie LECY!

Optionen

= ———— \@ﬂ

_ - USB-Kabel e
=L =L PC
LECYM2 LECYU2
Motor-Controller

Installationssoftware (SigmaWin+™) (LECYM/LECYU gemeinsam)

+ Bitte laden Sie SigmaWin+™ von unserer Webseite herunter.
SigmaWin+™ ist eine registrierte Handelsmarke oder Handelsmarke der YASKAWA Electric Corporation.

Einstellung, Schwingungsverlauf-Anzeige, Parameter lesen/schreiben und Testbetrieb kénnen iiber einen PC erfolgen.
kompatibler PC
Systemvoraussetzungen Hardware

Ausriistung Installationssoftware (SigmaWin+™) Ver. 5 Installationssoftware (SigmaWin+™) Ver. 7
Kompatibel mit 64-bit OS
0s Windows® XP*5 Windows Vista®, Windows® 7 - Windows 11, Windows 10, Windows 8.1#7, Windows 7 SP1+8
£1,2.3.4 (32-bit/64-bit) Kompatibel mit 32-bit OS
PC - Windows 10, Windows 8.1*7, Windows 7 SP1%8
Freier Festplattenspeicher | 350 MB oder mehr (wenn die Software installiert wird, werden min. 400 MB empfohlen) min. 500 MB
Kommunikationsschnittstelle USB-Anschluss verwenden.
XVGA-Monitor (min. 1024 x 768, ,Kleine SchriftgréBe wird verwendet.”) N L
Anzeige 256-farbig oder mehr (65536-farbig oder mehr empfohlen) Aufl_o sung: min. 1280 x 800 (E_r_npfohlen)
) Verbindbar mit den oben aufgefihrten PCs
Zum AnschlieBen an den o. g. PC
Tastatur Zum AnschlieBen an den o. g. PC

Maus Zum AnschlieBen an den o. g. PC

Drucker Zum AnschlieBen an den o. g. PC
USB-Kabel LEC-JZ-CVUSB=¢
Sonstiges Adobe Reader Ver. 5,0 oder héher (= auBer Ver. 6,0) | —

x1 Windows, Windows Vista®, Windows® 7 sind registrierte Handelsmarken der Microsoft Corporation in den USA und/oder anderen Landern.

=2 Auf bestimmten PCs kann diese Software mdglicherweise nicht korrekt betrieben werden.

«3 Nicht kompatibel mit 64-bit Windows® XP und 64-bit Windows Vista®

x4 Bei Windows® XP bitte die Admin-Zugangsberechtigung nutzen (bei der Installation und Verwendung).

+5 Bei PCs, die ein Programm zur Behebung des Problems mit HotfixQ328310 verwenden, schlagt die Installation sehr wahrscheinlich fehl. Verwenden
Sie in diesem Fall bitte das Programm zur Behebung des Problems HotfixQ329623.

6 USB-Kabel getrennt bestellen.

+7 WindowsUpdate KB2919442, KB2919355, und KB2999226 ist erforderlich.

+8 WindowsUpdate KB2999226 ist erforderlich.

Batterie (LECYM/LECYU gemeinsam)

Ersatzbatterien missen gekauft werden bei YASKAWA Electric Corporation.

Bestell-Nr.: JZSP-BAO01
hergestellt von YASKAWA Electric Corporation

Batterie zum Austauschen
Die Absolute-Position-Daten werden durch Installation der
Batterie am Batteriegehause des Encoderkabels aufrechterhalten.

EzA ]

= Die JZ-CVBAT ist eine einzelne Lithiummetall-Batterie ER3V.
Beim Transport von Lithiummetall-Batterien und Geraten mit
eingebauten Lithiummetall-Batterien auf einem Weg, der den UN-
Regelungen unterliegt, miissen MaBnahmen entsprechend den UN-
Empfehlungen zur Beférderung gefahrlicher Guter, den technischen
Anweisungen fir den Transport von Gefahrgut im Luftverkehr (ICAO-TI)
der Internationalen Zivilluftfahrtorganisation (ICAO) sowie der
Gefahrgutkennzeichnung gemés IMDG CODE der International
Maritime Organization (IMO) ergriffen werden. Wenn ein Kunde die 0.g.
Produkte transportiert, liegt es in seiner Verantwortung, die aktuellen
Bestimmungen bzw. die Gesetze und Vorschriften des Landes zu
Uberprufen, in dem der Transport stattfindet, um die entsprechenden
MaBnahmen zu ergreifen.

Gewicht: 10 g

USB-Kabel (2,5 m)

LEC-JZ-CVUSB

+* JZSP-CVS06-02-E hergestellt von YASKAWA CONTROLS CO., LTD.
Kabel fir den Anschluss von PC und Motor-Controller bei
Verwendung der Installationssoftware (SigmaWin+™)
Verwenden Sie ausschlieBlich dieses Kabel.

2500
<
D Q (o
E (e = 3¢ HEHEH S
L— 1
(100) 55| Gewicht: 150 g
125 z
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Kabel fiir Sicherheitsfunktion-Vorrichtung (3 m)

LEC-JZ-CVSAF

* JZSP-CVH03-03-E hergestellt von YASKAWA CONTROLS CO., LTD.

Kabel fiir den Anschluss von Motor-Controller und Geréat bei
Verwendung der Sicherheitsfunktion
Verwenden Sie ausschlieBlich dieses Kabel.

(33) 3000
(20)

©
QJ Gewicht: 160
o e O o e 1609
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Serie LECSA/LECSLI-T/LECYL]
Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Handhabung der Produkte durchlesen. Zu Sicherheitsvorschriften und -hinwei-
sen fiir elektrische Antriebe siehe ,,Sicherheitshinweise zur Handhabung von SMC-

Produkten“ und die Betriebsanleitung auf der SMC-Website: https:/www.smc.eu

|

Auswahl/Konstruktion

] Handhabung

AWarnung

1.

Stellen Sie sicher, dass die spezifizierte Spannung zugefiihrt wird.
Andernfalls kénnen Fehlfunktionen oder Schaden auftreten. Ist die zugefihrte
Spannung niedriger als die spezifizierte Spannung, wird die Last méglicher-
weise aufgrund eines internen Spannungsabfalls in dem Motor-Controller
nicht bewegt. Bitte Uberpriifen Sie vor der Verwendung die Betriebsspannung.

. Das Produkt nicht auBerhalb der angegebenen Betriebs-

bereichsgrenzen betreiben.

Andernfalls kdnnen Brand, Funktionsstdrungen oder Beschadi-
gungen des Antriebs die Folge sein. Bitte Uberprifen Sie vor der
Verwendung die Technischen Daten.

. Installieren Sie einen Not-Aus-Schaltkreis.

Den Not-Aus-Schalter bitte auBerhalb des Gehauses installieren,
damit der Systembetrieb unverziglich unterbrochen und die
Spannungsversorgung abgeschaltet werden kann.

. Um Schéaden durch den Ausfall oder die Fehlfunktion des

Motor-Controller und seiner Peripheriegeréte zu vermei-
den, sollte im Vorfeld ein Sicherheitssystem (System-
backup) vorgesehen werden, wie z. B. Multiplexing der
Bauteile und Anlage, ausfallsicheres System usw.

. Wird bei unerwartet hoher Warme- oder Rauchentwicklung bzw.

Entziindung usw. des Motor-Controller die Gefahr von Personen-
schéden befiirchtet, ist sofort die Spannungsversorgung fiir das
Produkt und das System abzuschalten.

. Die Parameter des Motor-Controller sind auf die Anfangswerte eingestellt.

Vor der Verwendung die Parameter entsprechend den
technischen Daten der Anwenderanlage einstellen.
Siehe Betriebsanleitung fiir Parameter-Details.

Handhabung

|
AWarnung

1. Das Innere des Motor-Controller und der Peripheriegeréte nicht beriihren.

2.

3.

Dies kann zu einem Elektrischenschlag oder Schaden an dem Motor-Controller fiihren.

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

Beschédigte Produkte oder Produkte, die nicht liber
alle Bauteile verfiigen, diirfen nicht verwendet werden.
Andernfalls kdnnen Elektroschock, Brand oder Verletzungen die
Folge sein.

4.Verwenden Sie ausschlieBlich die spezifizierte Kombi-

nation von elektrischem Antrieb und Motor-Controller.
Andernfalls kénnen Antrieb oder Motor-Controller beschadigt werden.

. Achten Sie darauf, nicht von dem Werkstiick erfasst oder

geschlagen zu werden, wahrend sich der Antrieb bewegt.
Es besteht Verletzungsgefahr.

. Die Spannungsversorgung bzw. das Produkt erst

einschalten, wenn der Bereich, in dem sich das
Werkstiick bewegt, fiir sicher erklart wurde.
Die Bewegung des Werkstticks kann einen Unfall verursachen.

. Das Produkt im eingeschaltetem Zustand und tiber

einen gewissen Zeitraum nach dem Ausschalten der
Spannungsversorgung nicht beriihren, da es heiB ist.
Aufgrund der hohen Temperaturen besteht Verbrennungsgefahr.

8. Vor Installations-, Verdrahtungs- und Wartungsarbeiten die

Spannung friihestens fiinf Minuten nach dem Abschalten der
Spannungsversorgung mithilfe eines Multimeters iiberpriifen.
Andernfalls kénnen Stromschlage, Brand oder Verletzungen die Folge sein.

~
Z

/A Warnung

9. Statische Elektrizitat kann Fehlfunktionen verursachen
oder die Motor-Controller beschédigen. Die Motor-Con-
troller im spannungsgeladenen Zustand nicht beriihren.
Wenn Sie die Motor-Controller bei Wartungsarbeiten berthren, treffen
Sie ausreichende MaBnahmen zur Eliminierung statischer Elektrizitat.

10. Das Produkt nicht in Umgebungen verwenden, in denen die
Luft Staub, Pulverstaub, Wasser, Chemikalien oder Ol enthalt.
Andernfalls kann es zum Ausfall des Gerats oder zu Fehlfunktion kommen.

11. Das Produkt nicht im Wirkungsbereich von Magnetfeldern einsetzen.
Andernfalls kann es zum Ausfall des Gerats oder zu Fehlfunktion kommen.

12. Das Produkt nicht in Umgebungen mit entziindlichen,
explosiven oder korrosiven Gasen einsetzen.
Dies kann zu Branden, Explosionen oder Korrosion flhren.

13. Strahlungswérme, die von starken Warmequellen wie
Ofen, direkter Sonneneinstrahlung usw. ausgeht, darf
nicht auf das Produkt einwirken.

Dies kann einen Produktausfall des Motor-Controller oder der
Peripheriegerate verursachen.

14. Verwenden Sie das Produkt nicht in Umgebungen mit
Warmezyklen.
Dies kann einen Produktausfall des Motor-Controller oder der
Peripheriegeréate verursachen.

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

| Wenn sich Gerate, die Spannungsspitzen erzeugen (z. B.

i elektromagnetische Heber, Hochfrequenzinduktionséfen, Motoren
! usw.) in der Nahe des Produktes befinden, kann dessen innerer

| Schaltkreis beschéadigt oder zerstért werden. Spannungsspitzen
vermeiden und auf ordnungsgemaBe Verdrahtung achten.

16. Das Produkt nicht in Umgebungen mit Vibrations-

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

17. Wenn eine Last, die Spannungsspitzen erzeugt (z. B.
ein Relais oder ein Magnetventil), direkt angesteuert
werden soll, verwenden Sie ein Produkt, das Span-
nungsspitzen selbststédndig unterdriickt.

| Installation |

AWarnung

1. Installieren Sie die Motor-Controller und die Peripherie-
gerate auf feuerfestem Material.
Bei einer direkten Installation auf bzw. in der Nahe von entzlind-
lichem Material kann ein Brand entstehen.

2. Das Produkt nicht an einem Ort installieren, an dem es
Vibrations- und StoBkraften ausgesetzt ist.
Andernfalls kann es zum Ausfall des Geréats oder zu Fehlfunktion
kommen.

3. Die Motor-Controller an einer vertikalen Wand in
vertikaler Ausrichtung montieren. Dabei die Ansaug-/
Entliiftungsanschliisse des Motor-Controller nicht
abdecken.

4. Installieren Sie den Motor-Controller und die Periphe-
riegeréte auf einer ebenen Flache.
Eine verzogene oder unebene Montageflache kann eine tiberma-
Bige Krafteinwirkung auf das Gehause usw. austiben und somit
Probleme verursachen.
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Serie LECSA/LECSLI-T/LECYL]
Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

Vor der Handhabung der Produkte durchlesen. Zu Sicherheitsvorschriften und -hinwei-
sen fiir elektrische Antriebe siehe ,,Sicherheitshinweise zur Handhabung von SMC-

Produkten“ und die Betriebsanleitung auf der SMC-Website: https:/www.smc.eu

|

Spannungsversorgung

|

Wartung

A\ Achtung

1. Verwenden Sie zwischen den Leitungen sowie zwischen

Spannungszufuhr und Masse eine Spannungsversorgung

mit geringen elektromagnetischen Stérsignalen.
Sind die Spannungsspitzen hoch, sehen Sie entsprechende
Vorkehrungen vor.

2. Treffen Sie geeignete MaBnahmen zum Schutz vor

Spannungsspitzen. Die Erdung der Schutzbeschaltung
getrennt von der Erdung des Motor-Controller und der

Peripheriegerate ausfiihren.

|

Verdrahtung

/A Warnung

1. Der Motor-Controller wird beschédigt, wenn die Motor-
Controller-Servomotorleistung (U, V, W) um eine
handelsiibliche Spannungsversorgung (100 V/200 V)
erweitert wird. Priifen Sie bei eingeschalteter

Spannungsversorgung, ob Verdrahtungsfehler vorliegen.

2. SchlieBen Sie die Enden der Drahte U, V und W des
Motorkabels korrekt an die Phasen (U, V und W) der

Servomotorleistung an. Werden diese Dréhte nicht korrekt

verbunden, kann der Servomotor nicht gesteuert werden.

|

Erdung

/A Warnung

1. SchlieBen Sie zur Erdung des Antriebs den Kupferdraht des
Antriebs an die Schutzerde-Klemme des Motor-Controller

(PE) und schlieBen Sie den Kupferdraht des Motor-Controller

tber die Schutzerde-Klemme (PE) der Schalttafel an.
SchlieBen Sie sie nicht direkt an die Schutzerde-Klemme
(PE) der Schalttafel an.

Schalttafel
Motor-Controller
| S
5o | |
PE-Klemme J Antrieb

o

2. Fiir den eher unwahrscheinlichen Fall, dass die Erdung

Stérungen verursacht, kann diese entfernt werden.
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AWarnung

. Fiihren Sie Wartungs- und Inspektionsarbeiten regelméBig durch.

Vergewissern Sie sich, dass sich Kabel und Schrauben nicht gelést haben.
Lose Schrauben oder Kabel kénnen zu Funktionsstérungen flhren.

. Fiihren Sie nach Beendigung der Wartungs- und Inspek-

tionsarbeiten einen geeigneten Funktionstest durch.
Nehmen Sie im Falle eines fehlerhaften Betriebs der Anlage oder
der Maschinen eine Notausschaltung des Systems vor. Andern-
falls kann es zu einer unerwarteten Fehlfunktion kommen und die
Sicherheit kann nicht mehr gewahrleistet werden. Flhren Sie
einen Notausschaltungstest durch, um die Sicherheit der Anlage
zu gewabhrleisten.

. Die Motor-Controller und die Peripheriegeréate nicht

demontieren, modifizieren oder reparieren.

. Das Innere des Motor-Controller fern von leitfadhigen

oder entziindlichen Stoffen halten.
Es kénnen Brande verursacht werden.

. Den Isolationswiderstand und die Priifspannung an

diesem Produkt nicht prifen.

6. Sehen Sie ausreichend Freiraum fiir Wartungsarbeiten vor.

Sehen Sie den Aufbau so vor, dass ausreichender Platz fur
Wartungs- und Inspektionsarbeiten vorhanden ist.



H Controller O Konform ,,x“: Nicht konform

CE/UKCA/UL-Konformitatsliste

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

Ab Januar 2024

Kompatibler Motor

Serie

g1

UK
cA

c“ us

Konformiét | Zertfkat-Nr. (Datei-Nr,)

Kompatibler Motor

Serie

q3

UK

@
LISTED

Konformitét | Zertfkat-Nr. (Datei-Nr)

Schrittmotor
(24 VDC)

JXC51/61

JXCE1/EF

JXC91/9F

JXCP1/PF

JXCD1

JXCL1/LF

JXCM1

LECP1

LECP2

LECPA

E480340

AC-Servomotor

LECSA

LECSB-T

LECSC-T

LECSN-T

LECSS-T

O | E466261

LECYM

LECYU

Nicht —
konform —

E339743

Schrittmotor
(Batterieloser
Absolut-Encoder)

JXC51/61

JXCE1/EF

JXC91/9F

JXCP1/PF

JXCD1

JXCL1/LF

JXCM1

O | E480340

High Performance
(Schrittmotor 24 VDC)

JXC5H/6H

JXCEH

JXC9H

JXCPH

O | E480340

Servomotor
(24 VDC)

LECA6

O | E339743

Schrittmotor
(24 VDC)

JXC73

JXC83

JXC93

JXC92

Nicht
konform

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

# FOr LECSN-T ist nur die Option ,Ohne Netzwerkkarte“ UL-

konform.

Ab Dezember 2023

Kompatibler Motor Serie UK s Kompatibler Motor Serie UK “Ahus
CA [Koiomia[ZetiaN: Des,) CA [Kiomia[ZetfaNe DaeH\,)
- 1LEE|S:S High Performance LEFS o
25A-LEFS (Schrittmotor 24 VDC) LEY
LEFB LEFS
LEL High Performance LEKFS
LEM (Batterieloser LEY O
LEY Absolut-Encoder) LEG
| 25A-LEY | LESYH
Schrittmotor LELYé)ﬁ;/X? o 11 -LE;S
(24 VDC) e 25A-LEFS
LESH Servomotor LLEEFYB o
LEPY (24 VDC) LEY-X5/X7
LEPS LEYG
el Sind nicht UL- LES Sind nicht UL-
LEHZ konform LESH konform
LEHZJ LEFS
LEHF 11-LEFS
LEHS 25A-LEFS
LEFS LEKFS
LEFB  EFB
LEKFS LEJS
_ LEY LEJS100-X400
Schrittmotor LEY-X8 AC-Servomotor LET-X11 O
(Batterieloser LEYG O 11-LEJS
Absolut-Encoder) LES 25A-LEJS
LESH LEJB
LESYH LEY25/32/63
LER LEY100
LEHF LEYG
LESYH

= Antrieben, die als einzelne Einheiten bestellt werden, sind nicht UL-konform.
* Wenn die unten aufgefiihrten Antriebe mit Controller bestellt werden,, befindet sich die UL-Kennzeichnung (Nr. E339743) auf dem Antrieb.
- Kompatibler Motor: Schrittmotor (24 VDC) (Ohne die Antriebe LEY-X5/X7)
- Kompatibler Motor: High Performance (Schrittmotor 24 VDC)
- Antrieben mit AC-Servomotor Endstufe LECSA und LECSS-T (Ohne die Antriebe LEKFS, LEJS100-X400, LET-X11, LEY100, und LESYH)

SvC 128

O



/\ Sicherheitsvorschriften

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

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

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

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

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

/A Warnung

1. Verantwortlich fiir die Kompatibilitdt bzw. Eignung des Produkts ist die
Person, die das System erstellt oder dessen technische Daten festlegt.

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

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

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

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

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

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

Vor dem Ausbau des Produkts miissen vorher alle oben genannten
SicherheitsmaBBnahmen ausgefihrt und die Stromversorgung abgetrennt werden.
AuBerdem mussen die speziellen VorsichtsmaBnahmen flr alle entsprechenden
Teile sorgfaltig gelesen und verstanden worden sein.

Vor dem erneuten Start der Maschine bzw. Anlage sind MaBnahmen zu treffen,
um unvorhergesehene Bewegungen des Produkts oder Fehlfunktionen zu
verhindern.

. Unsere Produkte kénnen nicht auBerhalb ihrer technischen Daten verwendet
werden.

Unsere Produkte sind nicht fiir die Verwendung unter den folgenden

Bedingungen oder Umgebungen entwickelt, konzipiert bzw. hergestellt

worden.

Bei Verwendung unter solchen Bedingungen oder in solchen Umgebungen

erlischt die Gewéhrleistung.

1. Einsatz- bzw. Umgebungsbedingungen auBerhalb der angegebenen
technischen Daten oder Nutzung des Produktes im Freien oder unter direkter
Sonneneinstrahlung.

2. Verwendung fur Kernkraftwerke, Eisenbahnen, Luftfahrt, Raumfahrtausristung,
Schiffe, Fahrzeuge, militarische Anwendungen, Ausriistungen, die das Leben,
die korperliche Unversehrtheit und das Eigentum von Menschen betreffen,
Treibstoffausrustungen, Unterhaltungsausristungen, Notabschaltkreise,
Presskupplungen, Bremskreise, Sicherheitsausrtstungen usw. sowie fur
Anwendungen, die nicht den technischen Daten von Katalogen und
Betriebsanleitungen entsprechen.

3. Verwendung flr Verriegelungsschaltungen, auBer fur die Verwendung mit
doppelter Verriegelung, wie z. B. die Installation einer mechanischen
Schutzfunktion im Falle eines Ausfalls. Bitte Uberprufen Sie das Produkt
regelmaBig, um sicherzustellen, dass es ordnungsgemaB funktioniert.

1) ISO 4414: Pneumatische Fluidtechnik — Allgemeine Regeln und
sicherheitstechnische Anforderungen an Pneumatikanlagen
und deren Bauteile

ISO 4413: Fluidtechnik — Allgemeine Regeln und sicherheitstechnische

Anforderungen an Hydraulikanlagen und deren Bauteile

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

ISO 10218-1: Roboter und Robotereinrichtungen —
Sicherheitsanforderungen fur Industrieroboter — Teil 1:
Roboter.

usw.

A Achtung

Wir entwickeln, konstruieren und fertigen unsere
Produkte fiir den Einsatz in automatischen
Steuerungssystemen fiir den friedlichen Einsatz in der
Fertigungsindustrie.

Die Verwendung in nicht-verarbeitenden Industrien ist
nicht abgedeckt.

Die von uns hergestellten und verkauften Produkte kénnen
nicht fur die in den Messvorschriften genannten
Transaktionen oder Zertifizierungen verwendet werden.
Nach den neuen Messvorschriften durfen in Japan
ausschlieBlich SI-Einheiten verwendet werden.

Einhaltung von Vorschriften

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

Lesen Sie diese Punkte durch und erkléren Sie lhr
Einverstandnis, bevor Sie das Produkt verwenden.

Einhaltung von Vorschriften

1. Die Verwendung von SMC-Produkten in
Fertigungsmaschinen von Herstellern von
Massenvernichtungswaffen oder sonstigen Waffen ist
strengstens untersagt.

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



Anderungsiibersicht

Ausgabe B - Dimxbatirrielasgrxieoiut-Encoder Typen (Schrittmotor  BQ
24 VDC) wurden um die GroBe 16 erweitert.
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- Die Steuerung der Serie JXC mit der Unterfunktion STO
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- Die Anzahl der Seiten wurde von 60 auf 132 erhoht.

Ausgabe B

SMC Corporation (Europe)

Austria +43 (0)2262622800 www.smc.at office@smc.at

Belgium +32(0)33551464  www.smc.be info@smc.be

Bulgaria +359 (02807670  www.smc.bg office@smc.bg

Croatia +385 (0)13707288  www.smc.hr office@smc.hr

Czech Republic +420 541424611 www.smc.cz office@smc.cz
Denmark +45 70252900 www.smedk.com smc@smcdk.com
Estonia +372 6510370 www.smcee.ee info@smcee.ee

Finland +358 207513513 www.smc.fi smcfi@smcfi

France +33(0)164761000  www.smc-france. fr supportclient@smc-france.fr
Germany +49(0)61034020  www.smc.de info@smc.de

Greece +302102717265  www.smchellas.gr sales@smchellas.gr
Hungary +36 23513000 www.smc.hu office@smc.hu

Ireland +353(0)14039000  www.smcautomation.ie  sales@smcautomation.ie
Italy +39 03990691 www.smcitalia.it mailbox@smcitalia.it
Latvia +371 67817700 WWW.SMC.Iv info@smc.lv

Printing BZ 00 Printed in Spain

Lithuania  +3705 2308118
Netherlands +31 (0)205318888
Norway  +47 67129020
Poland  +48 222119600
Portugal  +351 214724500
Romania  +40 213205111
Russia  +7(812)3036600
Slovakia  +421 (0)413213212
Slovenia  +386 (0)73885412
Spain +34 945184100
Sweden  +46 (0)86031240
Switzerland +41 (0)523963131
Turkey  +90212489 0440
UK +44(0)845 121 5122

South Africa +27 10 900 1233

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

WwWWw.smcza.co.za

info@smclt.It

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

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

zasales@smcza.co.za

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