Attuatore elettrico UK

(
CEEEXIT X Tipo senza stelo .. =

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Le scanalature ad arco circolare consentono
elevata rigidita e alta precisione.

Resistenza ai momenti*' *

o
}\ian\%":Irata 61 /O

Spostamento unita di traslazione

Ridotto di
fino al

©  Con encoder assoluto interno senza batteria

* E possibile riavviare dall’'ultima posizione di arresto dopo il
ripristino dell’alimentazione elettrica.

@vité * Manutenzione ridotta (non necessita di controllo o sostituzione)

Sono ora disponibili corse fino a 1200 mm (per taglia 40).

= IR I=Ia =T = - . EX]
Le corse intermedie sono ora disponibili con incrementi di 50 mm. Ripetibilita di posizionamento: +0.01 mm

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Taglia: 16, 25, 32, 40 Taglia: 25, 32, 40 s
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Elevata rigidita e alta precisione Tipo senza stelo Serie LEKFS

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC) _

Con scanalature ad arco circolare su
4 file su ciascun lato per elevata rigidi-

ta e alta precisione (zero gioco)

M Migliore resistenza ai momenti

Migliore momento dinamico ammissibile

. .. Centrodi
Arco circolare su 4 file | i-i0ne della o Carico [kg]
sfera d'acciaio Bliemsiamne Direzione (Sporgenza: 300 mm)
del momento
i Guida ad elevata rigidita LEKFS LEFS
Guida
(Superficie 16 3.5 (Aumento del 16 %) 3.0
di contatto _
rotolamento) 25 Mp 7.5 (Aumento del 10 %) 6.8
32 (Mep) 18 (Aumento del 35 %) 133
LEKFS I
40 37 (Aumento del | 61 %) 23
70
Centro di
rotazione della 60
sfera d'acciaio
50
Guida =
(Superficie = 40
di contatto Q
rotolamento) g 30
(&}
20 1
10 @:
i
0 ! 300
0 100 200 300 400 500 600
Sporgenza [mm] (

H Spostamento unita di traslazione ridotto a 1/2

Posizione del carico [mm]

Carico [N] Spostamento dell’'unita di traslazione

Misura
| ( : >spostamento Spostamento unita di traslazione [mm] | Posizione Carico
Taglia del carico

N
Guida ad elevata rigidita LEKFS [R5 [mm] N

16 0.015 (Riduzione del 50 %) | 0.031 20 100
25 0.022 (Riduzione del 50 %) | 0.044 25 200
32 0.036 (Riduzione del 50 %) | 0.072 30 450
40 0.027 (Riduzione del 50 %) | 0.053 37 500

B Zero gioco dell’unita di traslazione

Gioco dell’'unita di traslazione

‘ 300 mm Spostamento dovuto al gioco dell’'unita di traslazione [mm]

Taglia
] Guida ad elevata rigidita LEKFS LEFS
= "‘:-—»-][,_“ 16 0.107
Misura spostamento dalla 25 0.079
posizione di 300 mm 32 0.068
. ) - . 40 0.052
« L'immagine mostra la quantita di spostamento a carico zero.
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Elevata rigidita e alta precisione Tipo senza stelo Serie LEKFS

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC) —

Possibilita di montaggio dei sensori.

Consente il rilevamento della posizione dell’unita di traslazione durante tutta la corsa

LEKFS32/40 B LEKFS16/25 g
N /
&,
Sensore b

é Accessorio di montaggio del sensore l

Scanalatura di montaggio sensore

Per controllare il limite e la posizione Sensore allo stato solido con LED bicolore

. . E possibile eseguire un’impostazione precisa della

mten_‘ned_la posizione di montaggio senza errori. ’ ~ ON

Applicabile a D-M9[J, D-M9LIE e _ o Campo diesercizio | Sl

D-M9CIW (LED bicolore) Si gecende un indicatore (g Aot Verde | Russo
quando si trova - ———

# | sensori devono essere ordinati nel campo di esercizio Campo di esercizio ottimale

separatamente. Per maggiori dettagli, ottimale.

Stesse dimensioni della serie LEF/Assicurata completa
compatibilita di montaggio. - o ratgia e

serie LEKFS

&\\

J/ ' th\\

Le dimensioni dell'altezza e della
larghezza sono le stesse.

Larghezza dell'unita di traslazione

Passo di montaggio
del pezzo:
Stesse dimensioni

Altezza D

Altezza 2)

&l o 7 \f Serie LEFS
;‘* — P - Passo di montaggio del corpo:
*E’l 2 //// Stesse dimensioni

Larghezza corpo

| fori dei perni di posizionamento Magnete per adesione della
inferiore del corpo sono ” = bandella di tenuta antipolvere

stati standardlzzatl Grazie alla maggiore adesione, si migliorano le
prestazioni antipolvere e si riduce la formazione

di ondulazioni sulla bandella di tenuta antipolvere.

Magnete per adesione




Elevata rigidita e alta precisione Tipo senza stelo Serie LEKFS

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC) Servomotore AC

Esempi di applicazione

® Pallettizzazione ® Trasferimento di N\
posizionamento

Variazioni

Carico max. [kg] Accelerazione/ Velocita

Modello Orizzon- . decelerazione max. | massima
Verticale 2
tale [mm/s?] [mm/s]

Encoder assoluto senza batteria 16 10 50, 100, 150, 200, 250, 300, 14 2 700
(Motore passo-passo 24 VDC) 5 350, 400, 450 ,500 15 4 73 60
20 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350 12 05 | 1100
25 12 400, 450 ,500, 600, 700, 800 25 75 | 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
%0 150, 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 % ! | 1500
40 20 600, 700, 800, 900, 1000, 1100, 1200 50 15 1000
10 60 30 500

SvVC
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Elevata rigidita e alta precisione Tipo senza stelo Serie LEKFS

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC) —

Varianti della serie Tipo senza motore

Produttori di motori compatibili: 18 aziende

Mitsubishi Electric Corporation

YASKAWA Electric Corporation

SANYO DENKI CO. LTD.

OMRON Corporation

Panasonic Corporation

FANUC CORPORATION

NIDEC SANKYO CORPORATION

KEYENCE CORPORATION

FUJI ELECTRIC CO., LTD.

MinebeaMitsumi Inc.

Shinano Kenshi Co., Ltd.

ORIENTAL MOTOR Co., Ltd.

Rockwell Automation, Beckhoff
FASTECH CO., LTD. Inc. (Allen-Bradley) Automation GmbH
Siemens AG Delta Electronics, Inc. ANCA Motion

g ; Trasmissione a vite a
= ricircolo di sfere
serie LEKFS

Taglia ‘ Corsa

25 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350,
400, 450, 500, 600, 700, 800
32 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400,
450, 500, 600, 700, 800, 900, 1000
40 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500,
600, 700, 800, 900, 1000, 1100, 1200

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Controllori

P Tipo a ingresso punti di posizionamento

Serie JXC51/61

» Tipo a ingresso diretto EtherCAT/EtherNet/IP™/PROFINET/

DeviceNet®10-Link/CC-Link
serie JXCE[/91/P1/D1/LLIY/M1

C € ¥S R

modello
JXCLF

Con sottofunzione STO

Per encoder assoluto
® Tipo con ingresso a impulsi/Tipo di

posizionamento
serie LECSB-T

® Tipo con ingresso diretto CC-Link

serie LECSC-T

® SSCNETII/H
serie LECSS-T

© MECHATROLINK
serie LECY[]

O
2

U K u % Solo LECSAe
LECSCI-T
C C n c |_|;'|I'-E|] us companibili.Sono

Per encoder incrementale

® Tipo con ingresso a impulsi/Tipo a posizionamento
serie LECSA ]




Controllori serie JXC

p.79
. | Software di programmazione ACT Controller 2 /

Software di programmazione ACT Controller 2 facile da usare (Per PC)

Varie funzioni disponibili in “normal mode” (Confronto con l'attuale ACT Controller)

® Impostazione di parametri e punti di posizionamento

# | clienti che utilizzano computer con
specifiche diverse da Windows 10/64

Fielf) Viewd) Acton(d) Window(W) OptionlQ) Helplt) Datawrting tool for JXC-8C

o
bit e Windows®11 devono utilizzare il
ERE software ACT Controller gia esistente.
No. Parametername | Comoler A No. Ty unt z
o @)=
ot Moww | S Posn Al Decd | Pusiog | Tiggely | Pustngss | onor | At nea2 inposn — A
;
< : ) v
e 5
® Verifica dell’allarme
[e®@][= o ==
01-051 L Alarm Data
No. Code Alaf Name [Operation data erro A
P e ame | Operation data error | Total Gt o
=z hocide Contents [The step data is not registered ]
2
Condition |Forar Cumulative ~
2 numb 2 cgerstine time Admetn
4 W will be 27 9
5 generated d rval and the holding Ly SOCAD IR TR e
= time of sign: 28 0:00:00 192 Encoder error
7 For LE ollers 29 1:00:00 192 Encader error
8 Gei j: operation is performed by the teaching box 30 0:00:07 193 Polarity not found
ting kit
i - a1 1:00:00 192 Encoder error
Countermeasure t the "Movement MOD" of the step data is not
1| ‘B : 300:00 192 Encoder error
33 00:00 153 AbEnc ID ALM
a4 303:28 144 Over speed v
For * fccass to Log Data
(1) Check if e step data is "Blank (Invalid data) No_Alarms are
(2) The ot perform test operation by the teaching and Servo OFF -
box o etting kit ported controller: JXC
How to deactivate [RESET i * Only alarms in alarm grou.. | Get Log Data
For L lers
RES|
Quando viene generato un allarme, & possibile verificare i Quando viene generato un allarme, &
dettagli dell'allarme e le contromisure. possibile verificare il tempo di avvio

cumulativo del controllore.

® Monitoraggio della forma d’onda

Display =41
Wave monitor £

Stop updaling the screen while monioring

1. Sotup the chart series
Aistite | Datatpe | Parameter
Postonimml  Register | Win®
Speedimmis]  Register | WimEm
Foce¥]  Regster | Wi
our oupwt | ourt
B sUsY owput | BUSY
e Output we
2. Setup the sampling time Samplingtme: 60 3! ms

E possibile misurare la posizione, la velocita, la forza e i dati della forma d'onda dei segnali di ingresso/uscita durante il funzionamento.
* Quando si utilizza la funzione operativa di prova di ACT Controller 2, il monitoraggio della forma d'onda non e disponibile.
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Tipo a ingresso punti di posizionamento serie JXC51/61. 79

Controllori serie JXC

ACT

Lo strumento di scrittura pud essere utilizzato per scrivere i

parametri e i punti di posizionamento dell'attuatore collegato in

un controllore vuoto della serie JXC.

® Strumento di scrittura JXC-BC ® Funzioni plug-in personalizzabili
L ¥ Setup
Connect controllers
. Basic settings Plugins available
fon Comms seftings Data writing tool for JXC-BC 1.2.0.0(v1.10) Move Up ltem
Plugins Data Log Viewer 1.0.0.0
Parameter 12.00(v1.20) Mavlow fom
|| sous
o p o Step Data 12.0.0 (V1.00)
Teaching 1.0.00
Select write contents and confirm actuator and controller Wave Monitor 12,00
01 - JXCM1*-LEY328-30 Data writing tool for JXC-BC
(: Wite actuator name: JXCM1*-LEFS16A-100 A S e patinie e
Write contents: Parameter
StepData
Le funzioni plug-in visualizzate e I'ordine di visualizzazione sono
) () personalizzabili. | clienti possono aggiungere le funzioni desiderate.

In “normal mode”, sono disponibili vari altri metodi di funzionamen-
to di prova (funzionamento del programma, jog, spostamento per

la velocita costante, ecc.), il monitoraggio dello stato del segnale, il

passaggio istantaneo tra giapponese e inglese e altre funzioni.

Per un uso immediato, lavorare in

“easy mode”.

L'impostazione dei punti di posizionamento, le
varie operazioni di test e la verifica dello stato
possono essere eseguite in un'unica videata.

01-LEY32B-100

|
|
Force 0 % = ‘
|

No. 0 Posion 000 mm Speed 0 mm/s
Jog Move Distance | 100 5 Move
Move Speed 10 mm/s

Show Alarm )

Get Positon ) Reset

Step Data List item setting

Position  Accel  Decel

Speed
S mmis’2 | mmis'2

No. T\
Dperations mms
0
1(Posn) Absolite 100 10000 3000 3000
2(Posn) Absolute 100 000 3000 3000

PushingF TriggerLV >ushingSp MovingF  Areal | Area2
% mmmm

Operation Manuals

InPosn Gt

100 000 200 050
100 000 200 050

| mﬂ Enter product name, series, model.

VW XV Z Pleaseselectaseries.

Replacement
Procedure

Download

Controller setting software,
(For 3-axis Step Motor Gontroller)
Installation Manual

Controller setting software,
(For 3-axis Step Motor Controller)
Installation Manual

Controller Setting Software
(For d-axis Step Motor Controller)

JXC-MAT

Gontroller Setting Software
(For 4-axis Step Moter Controller)

Gontroller setting software,

(UXCO10.JXCOHDO LECABLECPA)
#This is a setting software with newer features than
the previous ACTController.

Note: Operating environmant: Windows 10 (64-bit).

Gontrolier Setting English

Software

BE A English

Indtafation Maroed Software di programmazione
e s il ACT Controller 2
.JXC*W|7 a o

Install Manual L i

ACT Controller 2

Software download.

ACT Controller

SMC

N

Dal sito web di SMC

Documenti/Download

L 4

Manuali di funzionamento

L 4

Attuatori elettrici

L 4

Strumento di programmazione
(Software di programmazione)

Software di programmazione
ACT Controller 2




Controllori serie JXC

Tipo a ingresso punti di posizionamento serie JXC51/61 » 79

ONormal Mode

o E possibile memorizzare Menu Asse 1
molteplici punti di posizionamento Punt di posizionamento

nel terminale di programmazione Parametro Passo Asse 1 |
e trasferirli al controllore. Test N. punti A| TestDRV _ Asse 1
® Test drive continuo fino a 5 punti ST T T o] 0 | N.punti 1 i
di posizionamento. ehermata menu princpale | MOD movimento ¥| pog  123.45 mm gﬁgﬁ'scj'ta Asse 1
H H . .;77 oo L . . . A
Schermata terminale di programmazione (ﬂl St I postazion Arresto Vel
e et e e s en e sereg2esa e erne s = | punti di posizionamenlo - gohermata test
® E possibile selezionare ciascuna chermata tes SETON[ ] v

funzione (impostazione dei punti
di posizionamento, test drive,
monitoraggio, ecc.) dal menu
principale.

OEasy Mode

® Lo schermo semplice senza Esempio di impostazione punti di posizionamento Esempio di controllo stato operativo

_scorrimer_lto favori_s_ce la facilita di 12 schermata 12 schermata
impostazione e utilizzo. 7
® Scegliere un’icona dalla prima
schermata per selezionare una
funzione. —

Videata monitoraggio

Nl | 2° schermata : ‘ 2% schermata
Passo Asse 1 [], 4> El Monitor Asse 1

® Impostare i punti di e
o N.punti - 0 AN N. punti 1
posizionamento e Pos. [ 123.45mm Pos. 12.34 mm
controllare il Velocita', 100 mm/s Y Velocita 10 mm/s
monitoraggio nella _ . T E ibil trollare |
e M— Dopo aver immesso i valori, & v possibile controllare lo
secon : possibile registrarli premendo “SET.” stato operativo.
Schermata terminale di programmazione | Passo Asse 1 Passo Asse 1
o | dati possono essere impostati | N. punti | o . | N.punti L
immettendo solo la posizione e || Pos. 50.00 mm ! IIIIIIIIIII} ' Pos. 80.00 mm |
la velocita. 'Velocita 200 mm/s | Velocita 100 mm/s |

(Le altre condizioni sono preimpostate).

s N

L’attuatore e il controllore sono forniti come set. (& possivile ordinarli anche separatamente).

Assicurarsi che la combinazione del controllore e dell’attuatore sia corretta.

<Verificare quanto se prima dell’'uso>

(D Controllare I'etichetta dell’attuatore per il codice del modello. Questo codice deve corrispondere a quello del controllore.
(2 Controllare che la configurazione 1/O digitali corrisponda (NPN o PNP). W

Controllore

Attuatore

h | [LEKF825EA-400 ‘
-

ZSMCinraN  [MS] ® @

O
2



Elemento

Controllori Serie JXCLI

Tipo con ingresso punti di posizionamento

Impostazioni dei punti di
posizionamento e dei parametri

JXC5H/6H

+ Inserimento dal software di programmazione del controllore (PC)
* Inserimento dal terminale di programmazione

Impostazione della “posizione” dei
punti di posizionamento

+ Inserimento del valore numerico dal software di configurazione
del controllore (PC) o terminale di programmazione

+ Inserimento del valore numerico

* Programmazione diretta

+ Programmazione JOG

Numero di punti di posizionamento 64 punti
Comando operativo (segnale I/O) N. punti Ingresso [IN*] = Ingresso [DRIVE]
Segnale di completamento Uscita [INP]

Parametri di impostazione

TB: terminale di programmazione PC: software di programmazione controllore

Elemento Contenuto di posizionamento
JXC5H/6H
MOD movimento Selezione di “posizione assoluta” e “posizione relativa” | A [ J [ J Impostato su ABS/INC
Velocita Velocita di trasferimento: e o [ Impostato in unita di 1 mm/s
- [Posizione]: posizione target*! Impostato in unita di 0.01
poss o [Spinta]: posizione di inizio spinta ° L L4 mm
Accelerazione/Decelerazione | Accelerazione/decelerazione durante il movimento (] [ J [ ) Impostato in unita di 1 mm/s2
Impostazione
puﬁti di Forza di spinta Tasso di forza durante il funzionamento in spinta*! e o ([ ] Impostato in unita di 1 %
z;)stizi;)tn?mento Livello di trigger Forza target durante il funzionamento in spinta* Al @ ) Impostato in unita di 1 %
stratto
Velocita di spinta Velocita durante il funzionamento in spinta*! A [ ] [ ) Impostato in unita di 1 mm/s
Forza di movimento Forza durante il funzionamento in posizionamento A o o Impostato su 100 %
Uscita area Condizioni per I'attivazione del segnale in uscita area A o @ Impostato in unita di 0.01 mm
. [Posizione]: larghezza alla posizione target Impostato su 0.5 mm
falRCSE [Spinta]: quanto si muove durante la spinta A g L min. (unita: 0.01 mm)
Corsa (+) Limite di posizione lato + X X [ ] Impostato in unita di 0.01 mm
. Corsa (-) Limite di posizione lato — X X [ J Impostato in unita di 0.01 mm
Impostazione -
parametro Direzione ORIG E possibile impostare la direzione del ritorno alla posizione iniziale. = X X [ ) Compatibile
(Estratto) Velocita ORIG Velocita durante il ritorno alla posizione iniziale X X [ ) Impostato in unita di 1 mm/s
ACC ORIG Accelerazione durante il ritorno alla posizione iniziale X X [ ) Impostato in unita di 1 mm/s?
E possibile testare il funzionamento
JOG [ ) [ ] [ ] continuo alla velocita impostata
mentre si preme linterruttore.
E posshile testare il funzionamento
MOVIMENTO X [ ) alla distanza e alla velocita
Test impostate dalla posizione attuale.
Ritorno all’ORIG (] [ ) Compatibile
. . - - [ ]
Test drive Funz_ngnar_nento dei punti di posizionamento ° ® |Funzionamenio] Compatibile
specificati i
continuo)
Uscita forzata E possibile testare ’ON/OFF del terminale di uscita. X X [ ) Compatibile
E possibile monitorare la posizione attuale, la velocita, _
L 2l la forza e i punti di posizionamento specificati. ® g L Compatibile
Monitoraggio .
. E possibile monitorare lo stato corrente di ON/ .
AR OFF del terminale di ingresso e di uscita. X X L Compatibile
s Stato E possibile confermare I'allarme in corso di generazione. [ ) [ ] [ ] Compatibile
Registro ALM E possibile confermare gli allarmi generati in passato. X X [ ] Compatibile
File Salva/carica E po§s!blle §alllvare, '"°"’a.’e ezl ellmllnare ! X X [} Compatibile
punti di posizionamento e i parametri.
Altre Lingua Disponibili giapponese e inglese ([ [ J [ J Compatibile

A: impostabile dal terminale di programmazione Ver. 2.+ (Le informazioni sulla versione vengono visualizzate nella schermata iniziale)
#1 Consultare il catalogo e il manuale di istruzioni di ciascun modello di attuatore che pud eseguire operazioni di spinta.

La tabella “Specifiche” per i modelli che possono eseguire operazioni di spinta include un elemento per la forza di spinta.

% S\VC



Controllori Serie JXCL]

Rete Bus di campo
Tipo a ingresso diretto EtherCAT/EtherNet/IP™/

PROFINET/DeviceNet®/10-Link/CC-Link
Controllore per motore passo-passo/serie JXCL| s

Software di programmazione

ACT Controller 2

EtherCAT" Ethen\et/IP Devicei'et @IO—Link CCeink
I Con Con Con Con
sotto- sotto- sotto- sotto- ‘
funzione funzione funzione funzione
STO STO STO STO ‘
8- W - &> L= >
JXCE1 JXCEF JXC91 JXC9OF JXCP1 JXCPF JXCD1 JXCL1 JXCLF JXCM1

©Due tipi di comandi di funzionamento: (O Cablaggio di interconnessione dei cavi di comunicazione

Definizione dei punti di posizionamento: funziona Sono disponibili due porte di comunicazione.
utilizzando i punti di posizionamento preimpostati nel * Per DeviceNet® e CC-Link, il cablaggio di interconnessione &
controllore. possibile usando un connettore di derivazione a T.

Definizione dei dati numerici: I'attuatore funziona con % 1 a1 nel caso di I0-Link
valori quali la posizione e la velocita inviati dal PLC. ~

©OMonitoraggio numerico disponibile

| dati numerici, come la velocita attuale, la posizione
attuale e i codici di allarme possono essere monitorati
tramite PLC.

Applicazione

Protocolli di comunicazione

R - ) Puo essere installato
Attraverso lo stesso protocollo & possibile gestire anche in una rete
sia sistemi pneumatici che elettrici esistente

—h Attuatori elettrici
EtherCAT®‘- = ~ Il\(/l)aiteli
Ethen\'et/IP

®

T

Devicei'et
@ IO-Link
CCeLink

ACT
. Software di programmazione ACT Controller 2 foap.5 ]

Software di programmazione ACT Controller 2 facile da usare (Per PC)

Varie funzioni disponibili in “normal mode” (Confronto con I'attuale ACT Controller)

® Impostazione di parametri e punti di posizionamento @ Strumento di scrittura JXC-BC
® Verifica dell’allarme ® Funzioni plug-in personalizzabili
® Monitoraggio della forma d’onda

| clienti che utilizzano computer con specifiche diverse da Windows 10/64 bit e Windows®11 devono utilizzare il software ACT Controller gia esistente.

SvVC

N



Controllori Serie JXCL]

Controllore con sottofunzione STO serie JXCLIF

Funzione di sicurezza/STO, SS1-t (EN 61800-5-2)

Quando viene attivato il segnale STO dal dispositivo di sicurezza, una volta completata I'opera-
zione SS1-t, 'unita passa al funzionamento STO e I'alimentazione del motore viene disattivata.

Operazione SS1-t: Safe Stop 1: dopo la decelerazione, si

Motore spento \ét_arrgca un passaggio al funzionamento

Operazione STO: Safe Torque Off—L’alimentazione del
motore € disattivata.

Velocita

\

Arresto categoria 1

Ingresso STO1/STO2

(Controllo) i

D "G

Alimentazione elettrica del motore |

Esempio di connessione del dispositivo esterno

Controllore con sottofunzione STO
JXCOFC-O PLC

Dispositivi di sicurezza

Sensore area Pulsante di emergenza PLC di sicurezza

Certificato da un'organizzazione terza

Facilita la progettazione della sicurezza di apparecchiature e impianti (conforme agli standard ISO/IEC)

SIL (Livello di integrita della sicurezza)
Un livello di integrita della sicurezza come definito dallo standard internazionale IEC 61508/62061
Esistono 4 livelli di sicurezza, il pit basso & SIL 1 e il piu alto & SIL 4.

EN 61508 SIL 3*!
EN 62061 SIL CL 3*1
ENISO 13849-1 Cat. 3PLe

EN 61800-5-2 STO, SS1-t PL (Livello d| prestazioqe_) N _ _ _ _
Una scala utilizzata per definire la capacita delle parti relative alla sicurezza di svolgere

una funzione di sicurezza come definito dallo standard internazionale 1ISO 13849
Ci sono 5 livelli di funzione di sicurezza, il piu basso € PL a e il piu alto & PL e.

Functional @7
Safety G

#1 Il livello di integrita della sicurezza indicato sopra & il max. valore. Il livello raggiungibile
varia a seconda della configurazione e del metodo di ispezione del componente. Assicurarsi
di consultare il “Manuale di sicurezza: JXC#-OMY0009” per maggiori informazioni.

SMC 10
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Controllori Serie JXCL]

Configurazione del sistema/l/O per scopi generici

Fornito dal cliente

@Attuatore elettrico

senzastelo g

PLC

M| Alimentazione
elettrica per segnali
I/0 24 VDC

............... @ Cavo /0 XD

LEC-CN5-0J

@ Controllore*!

@ Cavo attuatore*' XD
Cavo robotico
LE-CE-OI

%1 Pu0 essere incluso come opzione.
Consultare la pagine sui “Codici di
ordinazione” dell’attuatore

Per MOT

Fornito dal cliente Per PWR
Alimentazione
elettrica per Ti bil
controllore 24 VDC Ipo programmablie Cavo di comunicazione @-----
JXC51/61 m @m)
@ Connettore maschio Pl
di alimentazione
(Accessorio)
@ Terminale di @ Cavo di comunicazione per impostazione controllore @ Cavo di conversione™ [IEED
programmazione perry, Cavo di comunicazione: JXC-W2A-C . 85 P5062-5
(Con cavo da 3 m) Cavo USB: LEC-W2-U (0.3 m)
LEC-T1-301G0 <Software di programmazione controllore/driver USB> Il cavo di conversione puo essere

utilizzato per collegare questo
controllore al terminale di
programmazione opzionale
[LEC-T1] offerto con la serie LEC.

- Software di programmazione controllore

- Driver USB (per JXC-W2A-C)

# Scaricare dal sito web di SMC:
https://www.smc.eu

@Cavo USB
(Tipo A-mini B)
(0.8 m)

@ Cavo di conversione

«2 E inoltre necessario un cavo di conversione per collegare il controllore della serie JXCCI1 e il cavo di comunicazione della serie LECC] (LEC-W2A-C).
(Non & necessario un cavo di conversione per JXC-W2A-C).

11
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Controllori Serie JXCL]

Configurazione del sistema/Rete Bus di campo

(Tipo a ingresso diretto EtherCAT®/EtherNet/IP™/PROFINET/DeviceNet™/IO-Link/CC-Link)

Attuatore elettrico Serie LEKFS Serie LESYH
--@ Cavo attuatore [XED > Serie LEF Serie LES/LESH
Cavo robotico Serie LEL serie LEPY/LEPS
serie LEM serie LER
LE-CE-[] Serie LEY/LEYG  Serie LEH
Fornito dal Fornito dal Fornito dal Fornito dal Fornito dal
cliente cliente cliente cliente cliente
PLC PLC PLC PLC Master 10-Link
¢ E Fornito E Fornito Fornito Fornito E Fornito
dal cliente dal cliente dal cliente dal cliente dal cliente
Dispositivo Dispositivo Dispositivo Dispositivo
di sicurezza di sicurezza di sicurezza di sicurezza
Con sottofun- Con sottofun- Con sottofun- Con sottofun-
zione STO zione STO zione ST zione STO
EtherCAT= | EtherCAT Etheri'et/IP | Etheritet/IP P %%2%9 Devicei et @10-Link @10-Link
N
B
PerENC 1NN BN | S [ Jm=
— & | o] g1 ;] Per SI
=Ml B =i 3l il HEl:
Per MOT /1 ‘ ‘
- - H — - H — -
JXCE1 ==, JXcot sz JXCP1 - H JXCD1
JXCEF JXCOF JXCPF &
Per PWR H
@ Connettore maschio R g
di alimentazione Eememereseseseeoeeeeeeer e @) CoOnnettore maschio del @ Connettore
(Accessorio) segnale STO JXC-CSTO maschio del
@ (Accessorio) m segnale STO
Fornito dal cliente JXC-CSTO
Alimentazione i (Accessorio) [IEER

elettrica per
controllore 24 VDC

@ Connettore maschio di
comunicazione per

@ Connettore maschio di
comunicazione per

@ Connettore maschio di
comunicazione per

DeviceNet® X CC-lLink X 0-Link .92 §
LEEIRGITEGY JXC-CD-S VELREIRGITEIG] LEC-CMJ-S Modello diritto | N ), (o2l o] B~}
[N JXC-CD-T WEIIEETEY LEC-CMJ-T (Accessorio)

@ Cavo di comunicazione per impostazione controllore

JXC-W2A-C
LEC-W2-U

@ Terminale di
programmazione

(Con cavo da 3 m) FICID
LEC-T1-300GO

Cavo di comunicazione:
Cavo USB:

- Software di programmazione controllore

- Driver USB (per JXC-W2A-C)

# Scaricare dal sito web di SMC:
https://www.smc.eu

m

<Software di programmazione controllore/driver USB>

Cavo di comunicazione@®-----

.91 @m)

—

@ Cavo di conversione*' [IEXI)
P5062-5
(0.3 m)

Il cavo di conversione puo essere
utilizzato per collegare questo
controllore al terminale di
programmazione opzionale
[LEC-T1] offerto con la serie LEC.

PR |
=8 .
=-'."£ ; : Iﬂ}a@—
=52 = -
] .Cgvo usB @ Cavo di conversione
——————— (Tipo A-mini B)
PC (0.8 m) (p. 91 J

—

#1 E inoltre necessario un cavo di conversione per collegare il controllore della serie JXC[I1 e il cavo di comunicazione della serie LECL] (LEC-W2A-C).

(Non e necessario un cavo di conversione per JXC-W2A-C).

SvVC
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Driver servomotore AC Serie LECSA/LECSLI-T/LECY]

Elenco serie LECSA/LECSLI-T-LECY[]

""°t°fe. Sistema di controllo Applicazione/Funzione Opzmpe_
compatibile compatibile
! I 2| | Funzione* con Soft di
Posiziona- i | | Ingresso I e sottofun- onware di
100W (1 200W mento IMPUIST | | Gietty rete | | Sincrono || dispinta sione STO | | configurazione

]

[} = | Fino a
= Sl 7 ouni
o5 I3 7 . LEC-MRC2
g2 * 0 0 0 O
o LECSA o
=1 (Tipo con ingresso a impulsi/ = i
Tipo a posizionamento)
Fino a
255 punti 4 LEC-MRC2
LECSB-T © 06 0 O o O
(Tipo con ingresso a impulsi/
Tipo a posizionamento)
. Fino a CC-Link
CC'LH‘]I( 255 punti Ver. 1.10 LEC-MRC2
LECSC-T g
(Tipo con ingresso diretto CC-Link)
2
% SSCNET I #2 #4 LEC-MRC2
(7]
‘8 LECSS-T o O © 0 0 0 o
=} (Tipo SSCNETII)
2 Compatibile con rete di controllo
| servosistemi di Mitsubishi Eleciric
J.J MECHATROLINK- MECHATRO
M) o o o ©
LECYM
M MECHATROLINK - I MECHATRO
LINK-IT SigmaWin+™

o O o O o

LECYU

*1 Per i tipi a posizionamento, le impostazioni devono essere modificate per usare i max. valori di impostazione. E richiesto il software di configurazione
(MR Configurator2™) LEC-MRC2.

*2 Disponibile quando si usa un modulo di controllo assi Mitsubishi come unita master

*3 Disponibile quando si usa un modulo controllo assi come unita master

=4 || tipo LECSB2-T ¢ applicabile solo quando il metodo di controllo & a posizionamento. La tabella dei punti di posizionamento € utilizzata per le imposta-
zioni della funzione di spinta.
Per configurare le impostazioni della funzione di spinta, & necessario scaricare un file aggiuntivo dedicato (file estensione funzione di spinta) per essere
utilizzato con il software di configurazione (MR Configurator2™: LEC-MRC2LJ). Scaricare questo file dal sito web di SMC: https://www.smc.eu/
Quando si seleziona il tipo LECSS2-T, combinarlo con una stazione master (ad es. modulo Simple Motion prodotto da Mitsubishi Electric Corporation)
che integra la funzione di spinta.

* Per le istruzioni sull'utilizzo e sullimpostazione del modulo controllo assi e PLC fornito dal cliente, consultare il rivenditore o il costruttore.
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Driver servomotore AC Serie LECSA/LECSLI-T/LECYL]

Regolazione del guadagno usando l'autoapprendimento

Funzione di autoapprendimento )

« Controlla la differenza tra il
valore del comando e I'azione
effettiva.

o Tempo di asse- - 1
= 5> stamento |<— = e
8 | 8 W Tempodi
e 1 -— n pOI
(0] 1 (0] 1]
L ; } L b assestamento
1 n
1 1
1 1l
oL 1 -
Tempo Tempo

Funzione di controllo dell'eliminazione delle vibrazioni

+ Elimina automaticamente le
vibrazioni a bassa frequenza
della macchina (fino a 100 Hz).

Con funzione di impostazione display

CNP1

Pulsante di regolazione istantanea AUTO ]
Regolazione sevomotore istantanea %)

Display

Visualizza indicazioni,
parametri e allarmi.

Impostazioni

Impostazione parametri e
visualizzazione del display,
ecc., con i pulsanti.

Display

Visualizza lo stato di

comunicazione con il
driver, I'allarme e il n.
tabella punti.

Impostazioni

Controlla la velocita di
trasmissione, il numero
di stazione e il conteggio
della staziona occupata.

(Con il coperchio frontale aperto)
LECSC-T

Impostazioni

Commutatori per indirizzo
stazione, velocita di
comunicazione, numero di
byte di trasmissione, ecc.

Display

Visualizza lo stato del
driver e I'allarme.

O
2

Display

Visualizza indicazioni,
parametri e allarmi.

Impostazioni

Controlla la velocita di
trasmissione, il numero di
stazione e il conteggio
della stazione occupata.

(Con il coperchio frontale aperto)

LECSB-T

Display

Visualizza lo stato di
comunicazione con il
driver e l'allarme.

[eXeXeXeXoXoXeXeXoXo)

Impostazioni

/?-......P.Ur. -
: ” ; CNP1 E
Commutatori per limpostazione e I

dell'asse, la disattivazione
controllo asse, per passare al
funzionamento di prova, ecc.

LECSS2-T

Impostazioni

stazione, numero di byte
di trasmissione, ecc.

Display Y
Visualizza lo stato del @,{,ﬁ}é !

driver e l'allarme.

CN6A
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Driver servomotore AC Serie LECSA/LECSLI-T/LECYL]

Configurazione del sistema

y/

Compatibile con encoder incrementale Serie LE CSA

(Tipo con ingresso a impulsi/Tipo a posizionamento)

Fornito dal cliente

Alimentazione elettrica
Monofase 100 a 120 VAC (50/60 Hz)

zione elettrica circuito
principale

ololololololols

AUTO

200 a 230 VAC (50/60 Hz)

[ |
©0Opzione [ p. 113 | [
Opzione rigenerazione mmmmml
LEC-MR-RB-]

‘ Cavo motore  [FEEE]
Cavo standard Cavo robotico
LE-CSM-S[IJ LE-CSM-RCIC]
Cavo freno [ p. 111}
Cavo standard Cavo robotico
LE-CSB-S[CI] LE-CSB-RCIC]

Alimentazione elettrica per
freno 24 VDC

Attuatore elettrico

y >
- /

\ =
‘ Cavo encoder  p. 111 |
Cavo standard Cavo robotico
LE-CSE-S[J LE-CSE-RJ

(Accessorio) &gSsMC

LECSA2-S1
SERIAL
A12001050

E-g [ '

Connettore di alimenta- IFXELEH

CNP1

Fornito dal cliente

©0Opzione
Alimentazione
elettrica circuito
di controllo

24 VDC

Software di configurazione [F¥EREN

(MR Configurator™)
LEC-MR-SETUP2210]

@Comettore T
di alimentazione elettrica
circuito di controllo

(Accessorio)

Cavo USB FXEH
LEC-MR-J3USB

Connettore I/0
LE-CSNA

Fornito dal cliente

PLC (Unita di posizionamento)
[Alimentazione elettricej

per segnale I/O
24VDC

Compatibile con encoder assoluto Serie LECSB-T

(Tipo con ingresso a impulsi/Tipo a posizionamento)

Fornito dal cliente

Alimentazione elettrica
Monofase 200 a 240 VAC (50/60 Hz)

Connettore di

circuito principale
(Accessorio)

Trifase 200 a 240 VAC (50/60 Hz) | p. 103 |
OOpzione  IFNEER
Opzione rigenerazione [* ™ ™ = = = = = :
Codice: LEC-MR-RB-[] i
| |
‘ Cavo motore [ p. 111] : _____
Cavo standard Cavo robotico B
LE-CSM-S1CJ LE-CSM-ROOI
OComettore i L5L
Cavo freno m, alimentazione elettrica [IFMECEN
Cavo standard Cavo robotico circuito di controllo
LE-CSB-SCJ LE-CSB-ROO (Accessorio) =k
EH
" s N Bl &l
Alimentazione elettrica per Attuatore elettrico
freno 24 VDC Connettore
~ motore
= (Accessorio)
=
A
‘Cavo encoder [ p. 111 |
Cavo standard Cavo robotico
LE-CSE-SOO LE-CSE-RCIC] Batteria (Accessorio) FYEREA

+ I modello LECSC2-TCI non puo essere utlizzato con il modello LEC-MR-SETUP221L0.

alimentazione elettrica

Driver

A

Cavo USB PXITd © Opzione

Codice: LEC-MR-J3USB
Software di configurazione FIEEZN

(MR Configurator2™)
Codice: LEC-MRC2]

D ~@ Uscita monitor
analogica

@ Comunicazione
RS-422

© Opzione

Cavo STO (3 m) 'EEH
Codice: LEC-MR-D0O5UDL3M

Connettore I/0
Codice: LE-CSNB

[e]

Cavo /0 XA
Codice: LEC-CSNB-1
Fornito dal cliente

PLC (Unita di posizionamento)
[Alimentazione elettricaJ

per segnale /0
24VDC
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Driver servomotore AC Serie LECSA/LECSLI-T/LECYL]

Configurazione del sistema

Compatibile con encoder assoluto Serie LECSC-T

(Tipo con ingresso diretto CC-Link)

Fornito dal cliente Connettore di ®cavo Use [XIH © Opzione

alimentazione elettrica Codice: LEC-MR-J3USB
circuito principale

(Accessorio) - [ITT Software di configurazione FXERZH
(MR Configurator2™)
L2 (. - Codice: LEC-MRC20]

Alimentazione elettrica

Monofase 200 a 230 VAC (50/60 Hz)
Trifase 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

© Opzione [p. 113 |

Opzione rigenerazione 4 ™ = = = = = g

L1

§ <—.Comun|ca2|one

Codice: LEC-MR-RB-[] |
]
©cCavo motore [p. 111] :
Cavo standard Cavo robotico [ R T ] «
LE-CSM-S[J LE-CSM-ROCJ
1)
Cavo freno [ p. 111] Iﬁ?ﬁgﬁ%ﬁ% d T
Cavo standard Cavo robotico s e (e D
elettrica circuito Ay
LE-CSB-SC | LE-CSB-RCU di controllo — i-llg
Fornito dal cliente | [ &7
CHARGE, !NP g
Alimentazione Attuatore elettrico m ) O Opzione FXEEEN
elettrica per freno Connettore Connettore /O

24VDC s Codice: LE-CSNB

0
Cavo /0 FEEEA
Codice: LEC-CSNB-1

motore
(Accessorio)

Fornito dal
cliente

Batteria (Accessorio) m_T PLC (Unita master CC-Link)

Codice: (LEC-MR-J3BAT) Alimentazione elettrica
er segnale /0
‘Cavo encoder [ p. 111 | P 24%/DC
Cavo standard Cavo robotico

LE-CSE-SCIO LE-CSE-ROO

+ I modello LECSC2-TCI non pud essere utiizzato con il modello LEC-MR-SETUP221C. 1 Codice prodotto: K05A50230600 fabbricato per Mitsubishi Electric System & Service Co., Ltd.

Compatlblle con encoder assoluto Serie LE CSS- © Opzione
L2 =sconerin Cavouss I | Sivaed wnfdore
Fornito dal cliente . COnnenore d| COdlce: LEC'MR'J3USB Codice: LEC-MRC20 ?j" ,.
alimentazione eleftrica , = BEE
Alimentazione elettrica circuito princinale : ‘e S—
Monofase 200 a 240 VAC (50/60 Hz) p(Accefm) \:é/,
Trifase 200 a 240 VAC (50/60 Hz) PC

CN3

OOpzione [XEEEN

Opzione rigenerazione [= ™ = = &= =y © Opzione

Codice: LEC-MR-RB-C] @ Connettore /0 [XEEH
‘ Codice: LE-CSNB

Cavo motore [p. 111] o
Cavo standard | Cavo robotico gad‘_’o 'I/L%C%1
LE-CSM-SU0 | LE-CSM-RCIC Connettore i [IFECEN odice: LEC-CSNB-

alimentazione elettrica
circuito di controllo
(Accessorio)

Cavo freno [ p. 111 |

Cavo standard | Cavo robotico
LE-CSB-S1 | LE-CSB-RDJ

Fornito dal cliente

Cavo STO (3 m) FEEH
Codice: LEC-MR-D05UDL3M

Alimentazione Connettore motore sy i |
elettrica per (Accessorio)  [IFNETEN Cavo 6ptico I
freno Codice: LE-CSS]  pump®
24VDC I . ]
CN1B ° E
Cavo encoder  PEEEN T—B teria (A , CNTA ol
Cavo standard | Cavo robotico atteria (Accessorio) Fornito dal cliente l
Attuatore elettrico LE-CSE-SCI | LE-CSE-RLI p. 115

PLC (Unita di posizionamento/Modulo controllo assi)

Alimentazione elettrica
per segnale /0
24VDC

# |l modello LECSC2-TCI non puo essere utilizzato con il modello LEC-MR-SETUP221[1.

Z;SVC 16



Driver servomotore AC Serie LECSA/LECSLI-T/LECYL]

Configurazione del sistema

Compatibile con encoder assoluto Serie LECYM Bri © Opzione
MECHATROLINK - Tipo -T fiver MECHATROLINK - Cavo I [¥EA

Codice: LEC-CYM-[]

@ Connettore di

Fornito dal cliente a!imq?tanpnq eklettrica
; ; ; circuito principale
Alimentazione elettrica et .

Monofase 200 a 230 VAC (50/60 Hz)
Trifase 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Fornito dal
cliente

CN6A/B

Fornito dal cliente : gl:l‘:l PLC (Unita di posizionamento/Modulo controllo assi)
Resistenza di FXEEN ¢ - - -
rigenerazioneesterna | B w | @0 A"m;;‘gég’::lgb*g"ca
* Se € richiesta una resistenza di rigenerazione esterna, : ue | @O 24VDC

questa deve essere fornita dal cliente. i e | OO
Per la selezione della resistenza di rigenerazione B Mevo | ©0 »
esterna, consultare il catalogo sugli attuatori compatibili. B = @0
l- 83 O A
‘Cavo motore [p. 122 - o 0 © Opzone
Cavo standard Cavo robotico o
LE-CYM-STAC | LE-CYM-RTAC Lo L0 Cavo USB FEES
e R b 122 | on - Codice: LEC-JZ-CVUSB
Cavo standard Cavo robotico oo Software di configurazione FIREXA
LE-CYB-SOAO LE-CYB-ROAO w |00 (SigmaWin+T"")
. . I Scaricabile dal nostro sito web

Fornito dal cliente Attuatore elettrico Connettore Codice: LE-CYNA
Alimentazione elettrica ?;gcte‘)s';ﬁrio) p.119 0
per freno 24 VDC Cavo I/0

Codice: LEC-CSNA-1

FEEA -+ Ordinare il cavo USB (codice:

Cavo encoder [ p. 122 |

- Cavo per dispositivo di LEC-JZ-CVUSB) a parte per
Cavo standard | Cavo robotico funzione di sicurezza (3 m)  usare questo software.
LE-CYE-SUA | LE-CYE-RUA Codice: LEC-JZ-CVSAF
Compatibile con encoder assoluto Serie LECYU © Opzione

Driver MECHATROLINK - Cavo 1T [EEA

‘ZeC_ BwY Codice: LEC-CYU-[]

MECHATROLINK-Tipo -II

Fomito dal cliente e .
Alimentazione elettrica circuito principale 2° driver Form:.o dtal
Monofase 200 a 230 VAC (50/60 Hz) (Accessorio) cliente

Trifase 200 a 230 VAC (50/60 Hz) e o ‘
_ PLC (Unita di posizionamento/Modulo controllo assi)
Fornito dal cliente ) Alimentazione elettrica
Resistenzadi  FEEE | o o o o o o o “ per segnale /O
rigenerazione esterna | 2 24VDC
* Se € richiesta una resistenza di rigenerazione esterna, i Lic
questa deve essere fornita dal cliente. i L2c
Per la selezione della resistenza di rigenerazione n Movo
esterna, consultare il catalogo sugli attuatori compatibili. u .
: P © Opzione
©Cavo motore [p. 122] i
Cavo standard Cavo robotico °! Cavp pSB m
LE-CYM-SCAD | LE-CYM-ROAD Codice: LEC-JZ-CVUSB
—@ Cavo freno [ p. 122 od _ Software di configurazione FXRESH
Cavo standard Cavo robotico Oon|mp v © Opzione (SigmaWin+™)
LE-CYB-SOAD | LE-CYB-RCAD v |00 g:d’i'::‘fz_rgv'ﬁ Scaricabile dal nostro sito web
Fornito dal cliente [ attyatore elettrico £Connettore 0
Alimentazione rRotore e 119) Cavo I/O
elettrica per freno (Accessorio) Codice: LEC-CSNA-1
|| 24 vDC

* Ordinare il cavo USB (codice:
LEC-JZ-CVUSB) a parte per

Cavo encoder p. 122 Cavo per dispositivo di usare questo software.
Cavo standard Cavo robotico funzione di sicurezza (3 m)
LE-CYE-SUA | LE-CYE-ROA Codice: LEC-JZ-CVSAF
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Attuatore elettrico

Elevata rigidita e alta precisione il ETeJe )19 £:] ste|o Serie LEK. FS
Tipo senza stelo serie LEKFS

Selezione del modello
Codici di ordinazione
Specifiche - oreeveees

PESO <o
iy Costruzione «+««--wooeee

DIMIENSIONT  « v e e e ettt

Tipo senza stelo/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere Serie LEKFS @€ a® Serie LECST]
=~ Selezione del modello

Codici di ordinazione

Specifiche -+

PESO <o

Costruzione -+ ooooeeeies

DIMIENSIONT  « - v+ e e e e e ettt
Tipo senza stelo/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere Serie LEKFS @S ® Serie LECY[]

Selezione del modello p. 35

Codici di ordinazione p. 60

Specifiche -+ p. 61

PeSO ........................... p 61

Costruzione -+« p. 62

Dimensioni ...................................................................................................... p 64
MONEAGEIO @I SENSOIE v+t ettt ettt p. 70
Precauzioni specifiche del prodotto p. 74
Precauzioni specifiche del prodotto Encoder assoluto senza batteri p. 76

Controllori serie JXCL]
Controllore (Tipo a ingresso punti di posizionamento) Serie JXC51/61

‘ COd|C| d| Ordinazione ..........................................................................................
I Specifiche
Dimensioni ......................................................................................................
OPZIONI et
! CAVO AHUALOIE v v v et
Controllore per motore passo-passo serie JXCEL1/91/PL1/D1/L /M1 G N e L
Codici di ordinazione p. 86
Specifiche e p. 87
Dimensioni e p. 88
OPZIONi v p. 91
~/ Cavo attuatore ................................................................................................ p 93
Serie JXC51/61/ELJ/9C1/PLI/D1/LLI/M1 Avvertenze relative alle diverse versioni del controllore <« -« oeeeeren p. 94
Driver servomotore AC serie LECSA/LECSL1-T/LECYL]
Driver servomotore AC Serie LECSA/LECSI-T
" COdlCl d| ordlnaZIOne .......................................................................................... p 97
> Dimensioni p. 98
Specifiche p. 100
'ﬁ HMM]I“’-‘ n‘_’ OPZIONI -+ p. 111
Driver servomotore AC serie LECYM/LECYU
COICH di OFQINAZIONE -+ v v ettt et p. 116
DIMENSIONT v v ee e et p. 116
SPECIFICNE v p. 117
OPZION e v e p. 122
PreCaUZiOni Specifiche de| prodotto ....................................................................................................................................... p 126
Elenco delle CONFOrMItA CE/UKCAIUL -« -« crrrtrmret e e et p. 128
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Attuatore elettrico

Elevata rigidita e alta precisione Tipo senza stelo
Tipo senza stelo serie LEKFS

)

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

-

Servomotore AC

Controllori
Driver servomotore AC XD

20
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Sel‘ie L E K F S Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

I [Elevata rigidita e alta precisione R I\IESHEL S [0

Selezione del modello g

Procedura di selezione

Controllare
carico-velocita.

Selezione
Condizioni ( ,
operative *Peso del pezzo: 5 [kg] *Condizioni di montaggio del pezzo: % |_Passo 6: LEKFS25EB_| |
*Velocita: 300 [mm/s] EEEEEEE
w — 25 T x.x 11
* Accelerazione/decelerazione: 3000 [mm/s?] g 2 -Passo 12: LEKFS25EA
S 20 v
eCorsa: 200 [mm] . N go
H | 2 15 N
*Direzione di montaggio: orizzontale verso 'alto I | ®
L © 1 Passo 20:
M| |LEKFS25EH
. - . L 5 S
m Controllare carico—velocita. <Grafico velocita—carico> (pagine 22, 23) RNER

Selezionare un modello in base al peso del carico e alla velocita facendo riferimento

al

Controllare la
durata del ciclo.

Controllare il
momento ammissibile.

grafico velocita-carico.

Esempio di selezione) Pud essere temporaneamente selezionato il modello
LEKFS25EB-200 sulla base del grafico mostrato a destra.

m Controllare la durata del ciclo.

Calcolare la durata del ciclo usando il
seguente metodo di calcolo.

Durata del ciclo:

E possibile ottenere T dalla seguente equazione.

m Controllare il momento ammissibile. <Momento statico ammissibile> (pagina 26)
<Momento dinamico ammissibile> (pagina 24 e 25)

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

*T1: Tempo di accelerazione e T3:
tempo di decelerazione si possono
calcolare dalla seguente equazione.

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

eT2: E possibile calcolare la velocita

costante dalla seguente equazione.
_L-05-V-(T1+T3)
- Vv

T2 [s]

®T4: |l tempo di assestamento varia a seconda
delle condizioni, come i tipi di motore, il carico

e la posizione dei punti di posizionamento.
Pertanto, calcolare il tempo di assestamento
facendo riferimento a seguente valore.

Esempio di calcolo)

Da T1 a T4 si pud eseguire il calcolo come segue.

T1 = V/al = 300/3000 = 0.1 [s],
T3 = V/a2 = 300/3000 = 0.1 [s]

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

Y%
200 - 0.5 - 300 - (0.1 +0.1)
- 300
=0.57 [s]
T4=0.2]s]

Il tempo del ciclo puo essere calcolato
come segue.

T=T1+T2+T3+T4
=0.1+0.57+0.1+0.2
=0.97 [s]

Confermare che il momento che si applica all’attuatore si trovi nel
campo ammissibile per le condizioni statiche e dinamiche.

L3

Sulla base del risultato del calcolo sopraindicato, si deve selezionare il modello LEKFS25EB-200.

Mep

m

L 41l

0
0 200 400 600 800 1000 1200
Velocita: V [mm/s]

<Grafico velocita—carico>
(LEKFS25/Motore passo-passo)

L

@ -
€
E |at / a2
> / o \
g Tempo
s [s]
g N

T T2 T3 T4

L : Corsa [mm] - (Condizione di esercizio)

V': Velocita [mm/s] -+ (Condizione di esercizio)

at: Accelerazione [mm/s? - (Condizione di esercizio)
a2: Decelerazione [mm/s?] - (Condizione di esercizio)

T1: Tempo di accelerazione [s]
Tempo trascorso fino al raggiungimento
della velocita impostata
T2: Tempo velocita costante [s]
Tempo durante il quale I'attuatore
funziona a velocita costante
T3: Tempo di decelerazione [s]
Tempo trascorso dall’inizio dell’arresto
del funzionamento a velocita costante
T4: Tempo di assestamento [s]
Tempo trascorso fino al completamento
del posizionamento

1000
YN

'€ 800 \
£ \ 1000 mm/s?
9 600 N
5 N
N
c 400
S AN
5 3000 mm/s? | ]
(%_ 200

0
0 5 101520 25 30 35
Carico [kg]

= Se il motore passo-passo e i servomotori non soddisfano le proprie specifiche, considerare anche le specifiche del servomotore AC.
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Selezione del modello Serie LEKF S

Grafico velocita—carico (guida) * | seguenti grafici mostrano i

valori quando la forza di

Per encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC), tipo di motore in linea  spostamento & al 100 %.

LEKFS16/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere

Orizzontale Verticale

e ] °

14 —Passo 5: LEKFS16EB

12 Passo 5: LEKFS16EB
7 10 Passo 10: LEKFS16EA 2
= =~ =
5 6 ~1 8 s0 10: LEKFS16EA
S a4 S o

2 = Skeo

0 |

0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600

Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]

LEKFS25/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere

Orizzontale Verticale
150 6: LEKF ? NN
30 [_Passo 6: LEKFS25EB I A N
5 ] Passo 6: LEKFS25EB
NI Passo 12: LEKFS25EA _ "
g 20 < g
2 - =
f 15 A 5 10
g e = Passo 12: I‘_EKF‘SZSI‘EA
© ~ (6]
o P. . L
2 asso 20: LEKFS25EH 5 — Passo 20: LEKFS25EH
5 S - | | |
0 M 0 ;‘-!-- = ‘
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]
LEKFS32/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere
Orizzontale Verticale
30
50 T T T T T 1
Passo 8: LEKFS32EB
40 5 20 Passo 8: LEKFS32EB
3 X\~ Passo 16: LEKFS32EA 2
E 30 N 3
<3 So 8 Passo 1?: LE‘KFS‘32EA‘
Qo . . - =
& 20 N Passo 24: LEKFS32EH § 10 ~ T
10 ‘gf‘ ~ ~Pa‘sso 24: LEKF 4
\ i~
o Ry 0 |
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]

LEKFS40/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere

Orizzontale Verticale
T
60 Passo 10: LEKFS40EB 30
o se0 10 S40 Passo 10: LEKFS40EB
2 g
z 40 S Passo 20: LEKFS40EA =
g a0 > -
5 20 N Passo 30: LEKFS40EH S Passo 20: LEKFS40EA
Passo 30: LEKFS40EH
10 s
0 oS -
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]
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Serie LEKFS

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Grafico velocita—carico (guida)

Per encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC), tipo di motore parallelo

+ | seguenti grafici mostrano
i valori quando la forza di
spostamento € al 100 %.

LEKFS16(L/R)/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere

Orizzontale Verticale
° S e °
14 Passo 5: LEKFS16(L/R)EB

B 12 —— — u 5] Passo 5: LEKFS16(L/R)EB

= Passo 10: LEKFS16(L/R)EA = 4

z 10 z

g Yl g

'§ Sty § Passo 10: LEKFS16(L/R)EA

0 100 200 300 400 500 600 700 800
Velocita: V [mm/s]

o

100

/
<L

-~

S

~|

200 300 400 500 600
Velocita: V [mm/s]

LEKFS25(L/R)/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere

Orizzontale Verticale
% T T T T T T ] 20 T T 1 |
Passo 6: LEKFS25(L/R)EB
Passo 6: LEKFS25(L/R)EB
25 15
g g
s 2 Passo 12; LEKFS25(L/R)EA =
L .. 10
8 1 8 Passo 12: LEKFS25(L/R)EA
8 1o _ 3 1 |
\Passo 20: LEKFS25(L/R)EH 5 2550 20: LEKFS25(L/R)EH—
5 :
s‘ /‘ it T
0 0 =
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]
LEKFS32(L/R)/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere
Orizzontale Verticale
30
50 L T 1T 1T 1
Passo 8: LEKFS32(L/R)EB
40 Passo 8: LEKFS32(L/R)EB
E E 20 | | | |
=, =,
z 0 >+ | Passo 16: LEKFS32(L/R)EA z ‘ ‘ ‘
5 L — | 5 Passo 1‘6: LI‘EKFS‘32(L‘/R)E‘I-\
£ 20 S — | 2
© N . c 10 23
8 . M. | /Passo 24: LEKFS32(L/R)EH._ 8 S . Pésso o4 LEKFS32(UR)EH
“ -
Y |
0 - 0
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]
LEKFS40(L/R)/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere
Orizzontale Verticale
70
60 30
5 Passo 1?: LE‘KFS 40(I‘.AR)EB Passo 10: LEKFS40(L/R)EB
2 — \ 2
s % ~3 Passo 20: LEKFS40(L/R)EA s 2
g % x — :
3 3 asso 30: LEKFS40(L/R)EH | 5 Passo 20: LEKFS40(L/R)EA
O 20 3 o 10 ‘ ‘ ‘ ‘
10 ) Passo 30: LEKFS40(L/R)EH
~
0 BN 0
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]
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Momento dinamico ammissibile

Selezione del modello Serie LEKF S

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

# Questo grafico mostra il livello di sporgenza ammissibile (unita guida) quando il baricentro del carico
sporge in una direzione. Quando si seleziona la sporgenza, consultare “Calcolo del fattore di carico

della guida” o il Software per la selezione del modello di attuatore elettrico, https://www.smc.eu

Accelerazione/Decelerazione 1000 mm/s2  — — —3000 mm/s2
2 | Direzione di del cari
< | Direzione di sporgenza del carico Modello
£ | m : Carico [kg]
c | Me: Momento ammissibile [N-m]
2
& | L : Sporgenza dal baricentro del carico [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
( 5 400 \ = 400 \ T 40— = 400 X
200 \\ 200 ~d 200 AN 200 =
T~ s
0 0 0 0
02468101214 0 5 10 1520 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg]
& 1000 \ 1000 ‘ 1000 \ 1000
S
= 800 800 800 800
: _ o = _
“E L2 € 600 € 600 € 600 £ 600
3 £ £ £ £
2 )Mer N 400 N 400 N 400 N § 400 N
-
S m 200 ¥ 200 N 200 N 200 ]
N 0 - 0 [ 0 ™ 0
.C=) 02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg]
Mep 1000 .\ 1000 ¥ 1000 \ 1000 <
/\m 800 \ 800 . 800 \\ 800 \
— — \ — — P
L3 E 600 X E 600 \ E 600 N E 600
£ N £ \ £ N E
\
@ 400 SNlE 400 \\\ @ 400 @ 400
= Accelerazione/Decelerazione 200 200 200 200
LEKF32 e LEKF40: Calcolare la
sporgenza per il carico a 1000 0 0 0 0
mm/s2 in base al software di 02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
selezione del modello Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg]
1000 1000 1000 \ 1000 \
800 800 800 800
L4 'E 600 'E 600 E 600 E 600
E E 1Y £ E \
@ﬂa%m” [ S, 400 \ S, 400 \ I 400 —PA S, 400 AN
—_— 200 N 200 Mg 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
Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg]
1000 1000 1000 1000
1 )
= \ \ \ \
800 800 800 3 800 \
i | ~ :
L5 I 'E' 600 'E' 600 A 'E 600 \ 'E 600 N
% AHJLH | ‘ §. \ é \ é N é
" N
5 sl — 9400 1 9 400 1 9 400 5 |9 400
O | . Accelerazione/Decelerazione 200 i 200 [~ 200 200
LEKF32 e LEKF40: Calcolare la
sporgenza per il carico a 1000 0 0 0 0
mm/s2 in base al software di 02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
selezione del modello. Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg]
1000 \ 1000 ‘ 1000 ‘ 1000
800 800 \ 800 \ 800
L6 g 600 g 600 g 600 g 600
g 400 9 400 9 400 \ 9 400 \
200 200 200 EN 200
N
\\\__~ N P~ -
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
Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg]
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Serie LEKFS

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Momento dinamico ammissibile

* Questo grafico mostra il livello di sporgenza ammissibile (unita guida) quando il baricentro del carico

sporge in una direzione. Quando si seleziona la sporgenza, consultare “Calcolo del fattore di carico
della guida” o il Software per la selezione del modello di attuatore elettrico, https://www.smc.eu

Accelerazione/Decelerazione 1000 mm/s? — — —3000 mm/s?
2 | Direzione di del cari
< | Direzione di sporgenza del carico Modello
£ | m : Carico [kg]
c | Me: Momento ammissibile [N-m]
[<5}
S | L :Sporgenza dal baricentro del carico [mm] LEKFS16 LEKFS25 LEKFS32 LEKFS40
) 1000 \\ 1000 \ 1000 ‘\ 1000 3
— 800 800 800 \\ 800 \
1= E 600 \ E 600 \ E 600 \ E 600 N
(W N N | £ ol £ NEIE N
Y | N 400 N N 400 A\ N 400 N 400
- \ - \ - S |
;{ m 200 200 A 200 200
3 )Mey 0 0 0 0
o 0 1 2 3 4 0 5 10 15 0 5 10 15 20 0 5 10 15 20
.‘_‘g Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg]
5 ~— 1000 1000 1000 1000
g \ { \ !
— 800 \ 800 .\ 800 \ 800 \
= = = \ = \
€ 600 € 600 € 600 € 600
E N E \ E N\ E N
© 400 NN © 400 \ © 400 X © 400
Z|3 \ | \ | S |
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
Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg]
Calcolo del fattore di carico della guida

1. Decidere le condizioni operative.

Modello: LEKFS
Taglia: 25/32/40

Direzione di montaggio: orizzontale/in basso/parete/verticale
2. Selezionare il grafico target con riferimento al modello, alle dimensioni e alla direzione di montaggio.
. In base all’accelerazione e al carico, trovare la sporgenza [mm]: Lx/Ly/Lz dal grafico.

w

Accelerazione [mm/s?]: a
Carico [kg]: m
Posizione del centro del carico [mm]: Xc/Ye/Ze

4. Calcolare il fattore di carico per ogni direzione.
ax = Xc/Lx, ay = Yc/Ly, az = Zc/Lz
5. Confermare che il totale di ax, ay e az € 1 max.

oX+oy+oz=<1

Quando si supera il valore 1, considerare una riduzione dell'accelerazione e del carico,

oppure una modifica della posizione del centro del carico e della serie.

1. Condizioni operative
Modello: LEKFS40
Taglia: 40

Direzione di montaggio: Orizzontale
Accelerazione [mm/s2]: 3000

Carico [kg]: 20

Posizione del centro del carico [mm]: Xc =0, Yc =50, Zc = 200
2. Selezionare i grafici per I'orizzontale del modello LEKFS40 a pagina 24.

Direzione di montaggio
1. Orizzontale,

A
|

3. Parete y
A

3. Lx =400 mm, Ly = 250 mm, Lz = 1500 mm
4. Di seguito € indicato come & possibile calcolare il fattore di carico

per ogni direzione.
ax =0/570=0
ay =50/400 = 0.125
az =200/1000 = 0.2
5, ox+oay+0z=0.325<1

1000 1000 1000 Lzf~®
\ \
800 800 800 A\
\
\
= 600 = 600 = 600
€ € €
£ L] \ £ \ E
3400 N 3 400(y 3 400
N A\
N »
200 S 200 ~ 200
b =
0 0 0
0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 0 1020 30 40 50 60
Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg]
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Accelerazione/Decelerazione
LEKF32 e LEKF40: Calcolare la
sporgenza per il carico a 1000
mm/s2 in base al software di
selezione del modello.



Selezione del modello Serie LEKF S

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Precisione dell’unita di traslazione (valore di riferimento)

LatoB —

Lato D

Lato A

Parallelismo di funzionamento [mm] (Ogni 300 mm)
Modello | (1) Parallelismo lato C @ Parallelismo lato D
con lato A con lato B
LEKFS16 0.04 0.02
LEKFS25 0.04 0.02
LEKFS32 0.04 0.02
LEKFS40 0.04 0.02

« |l parallelismo di funzionamento non comprende la precisione della

superficie di montaggio.

Spostamento dell’'unita di traslazione (valore di riferimento)

Momento statico ammissibile*’

0.05

0.04 LEKFS32

(L =30 mm)

E o3 _7"LEKFS40
o LEKFS25 // (L =37 mm)
5 (L =25 mm) //
§ oo LEKFS16 |~ -
4 (L =20 mm) / T
3 / / —

on L]

0.00

0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
Carico W [N]

*

Questo spostamento viene misurato nel caso in cui sull’'unita di traslazione € montata e fissata

una lastra di alluminio di 15 mm.

Modello LEKFS16 LEKFS25 LEKFS32 LEKFS40
Mp [N-m] 20 61 141 264
My [N-m] 20 70 141 264
Mr [N-m] 35 115 290 473

quando e fermo.

+1 1l momento statico ammissibile & la quantita di momento statico che pud essere applicato all'attuatore

Se il prodotto € esposto a urti o carichi ripetuti, assicurarsi di adottare misure di sicurezza adeguate

durante 'uso.

O
2
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Trasmissione a vite a ricircolo di sfere/serie LEKFS

Selezione del modello

Procedura di selezione

Controllare Controllare la - Controllare il
carico-velocita. durata del ciclo. momento ammissibile.

I e Tipo senza stelo @EATIUCCENN®Y serie LECST]

Selezione
Condizioni ( . o , ) 20
operative ®Peso del pezzo: 45 [kg] e Condizioni di montaggio del pezzo: T Passo 10: LEKFS40B__|
e \/elocita: 300 [mm/s] W 60 pes
e Accelerazione/decelerazione: 3000 [mm/s?] g 250 o /
- = _ 1|
eCorsa: 200 [mm] . N S 40 / Pass020: | |
. . o H 1 2 39 /_ LEKFS400A | |
*Direzione di montaggio: orizzontale verso 'alto I ] S
- / 20
- T - T - 10
m Controllare carico—velocita. <Grafico velocita—carico> (pagine 28) o
Selezionare un modello in base al peso del carico e alla velocita facendo riferimento 0 200 400 600 800 1000
al grafico velocita-carico. Velocita: V [mm/s]
Esempio di selezione) Pud essere temporaneamente selezionato il modello <Grafico velociti—carico>
LEKFS4084B-200 sulla base del grafico mostrato a destra. (LEKFS40)
m Controllare la durata del ciclo.
Calcolare la durata del ciclo usando il Esempio di calcolo)
seguente metodo di calcolo. Da T1 a T4 si puo eseguire il calcolo come segue. | @ —_— L
Durata del ciclo: E 1
E possibile ottenere T dalla seguente equazione. ~ T1=V/a1 =300/3000 = 0.1 [s], S a/ ] / \az
- - _ ol
T-T1+T2+T3+T4[s] | T3 = V/a2 = 300/3000 = 0.1 [s] S Te[r;,]po
_05-V- ° N
®T1: Tempo di accelerazione e T3: T2 = L-05-V-(T1+T3) =
tempo di decelerazione si possono v T1 T2 T3 |T4
calcolare dalla seguente equazione. _ 200-0.5-300-(0.1+0.1)
- 300 L : Corsa [mm] - (Condizione di esercizio)
T1=V/al [s] | | T3 =V/a2|s] | =057 [s] V : Velocita [mmis] - (Condizione di esercizio)

al: Accelerazione [mm/s?] - (Condizione di esercizio)

*T2: E possibile calcolare la velocita T4=0.05[s] a2: Decelerazione [mm/s?] -~ (Condizione i esercizio)

costante dalla seguente equazione.

i O T1: Tempo di accelerazione [s
To o L-05- VV' (T1+T3) [s] 2;;:2:;12‘:":'0 Puo essere calcolato TemF;))o trascorso fino al [ra]ggiungimento
della velocita impostata
T=T1+T2+T3+T4 T2: Tempo velocita cpostante [s]
®T4: |l tempo di assestamento varia a seconda =0.1 +0.57 +0.1 +0.05 Tempo durante il quale I'attuatore
delle condizioni, come i tipi di motore, il carico =0.82s] funziona.a velocita postante
e la posizione dei punti di posizionamento. T3: Tempo di decelerazione [s]
Pertanto, calcolare il tempo di assestamento Tempo trascorso dalfinizio dellarresto
facendo riferimento a seguente valore. del funzionamento a velocita costante

T4: Tempo di assestamento [s]

T4 =0.05[s] Tempo trascorso fino al completamento

del posizionamento
m Controllare il momento ammissibile. <Momento statico ammissibile> (pagina 34)

<Momento dinamico ammissibile> (pagina 32, 33) 1000 .
I .
Confermare che il momento che si applica all’attuatore si trovi nel _ ! ‘.‘ SN
campo ammissibile per le condizioni statiche e dinamiche. g 800 p \
Mep 9 e00—ppi A
m $ 400 N AR
L3 = 30 ms / In.
Y Q  opp |S000mme > b
A 1 @ 10000 mms 4 < |
[ ] 20000 ms?
0 10 20 30 40 50 60
Sulla base del risultato del calcolo sopraindicato, si deve selezionare il modello LEKFS40S4B-200. Carico [kg]
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Selezione del modello Serie LEKF S

Grafico velocita-carico/Condizioni richieste per opzione di rigenerazione (guida)

Servomotore AC

* La velocita ammissibile & limitata in funzione della corsa.
Selezionare facendo riferimento alla "Velocita di corsa
ammissibile" riportata di seguito.

LEKFS25/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere

Orizzontale Verticale
% | | ‘ | | | [ Passo 6: LEKFS250B
o5 | Passo6:LEKFS25LB | p,qqq 12: LEKFS250IA— asso b: | |
\ \ \ 15 | |
) 20 AN b Passo 20: LEKFS25[H @ Passo 12: LEKFS25]A
=, = [ [
§ 15 - /“ § 10 7 Passo 20: LEKFS2500H -|
o — o
o 10 ‘4— o / \
5 I ° oS .
. | i Y,
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]
LEKFS32/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere
Orizzontale Verticale
60 T 7 T T . T T 30 ‘ ‘ ‘
.| Passo8:LEKFS30B |Passot6: LEKFS32IA | . Passo 8: LEKFS327B
/ Passo 24: LEKFS32(H \
= = \ \
g 90 g 15 a Passo 24: LEKFS3200H
8 20 T 7/ 8 10 /
” : 7707 /
I 7T 1
0 0
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]
LEKFS40/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere
Orizzontale Verticale
70 ‘ ‘ ‘ 40 T T T
60 Passo 20: LEKFS400A | 35—\ 1\ Passo 10: LEKFS40C1B
— 50 AN P p‘asso 30‘: —] _, %0 Passo 20: LEKFS400A —
o (2] | |
= 40 LEKFS4000H — = 25 : ‘ ‘ i
5 % 5 20 E—Passo 30: LEKFS40H-|
2 30 2 /
8 20 Passo 10: 8 1 /
. 10
LEKFS401B “’ -4
10 ia
0 ! . = Z
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]

Condizioni richieste per I’opzione di rigenerazione

# L'opzione di rigenerazione é richiesta quando si utilizza il prodotto al di sopra della linea di rigene-

razione nel grafico. (Deve essere ordinata separatamente.)

Modelli di Opzione di rigenerazione

Condizioni operative

Serie

A LEC-MR-RB-032
B LEC-MR-RB-12
Velocita di corsa ammissibile
[mm/s]
Modello Servomotore Passo Corsa [mm]
AC Simbolo| [mm] _[Fino a 100]Fino a 200fFino a 300]Fino a 400| Fino a 500 Fino a 600]Fino a 700]Fino a 800] Fino a 900 Fino a 1000]Fino a 1100]Fino a 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 — — — —
(Velocita di rotazione del motore) (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 — —
(Velocita di rotazione del motore) (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
(Velocita dirotazione del motorg)]  — (3000 rpm) (2820 rpm) | (2280 rpm) | (1860 rpm) | (1560 rpm) | (1320 rpm) | (1140 rpm)
28
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Serie LEKFS

Servomotor AC

Grafico accelerazione/decelerazione—carico (guida)

LEKFS250H/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere

LEKFS2500H/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere

Orizzontale Verticale
I I I 22500 T T
,, 20000 S L 1 % Fattore di funzionamento: 50 %
2 \ \ \ FattorF di fun2|o?amento: 5? % £ 20000 S f f
£ 17500 N £ \\ o Fattore di funzionamento: 75 %
® . \ Fattore di funzionamento: 75 % g 17500 S
§ 15000 - N * * S \ S
£ N ey L N 15000 ~g
3 So Fattore di funzionamento: 100 % ] \ ~
5 12500 ANE >7< 3 12500 N .
o ~ o ~d
8 10000 NS~ \ 3 ool N
3 T~ 3 10000 S
s \~ Sso 5 N
§ 7500 \% § 7500 Fattore di funzionamento: 100 %
3 5000 B 5000
g <
2500 2500
0 0
0 2 4 6 8 10 0 1 2 3 4
Carico [kg] Carico [kg]

LEKFS2500JA/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere

LEKFS2500JA/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere

Orizzontale Verticale
o 20000 — ! ! ! ! o 20000 ¥ Fattoredifunzionamentos 50°%
2 \ Fattore di funzionamento; 50 % 2 S \
E 17500 K % % l E 17500 > N Fattore di funzionamento: 75 %
o A\ N Fattore di funzionamento: 75 % o N N \ 7o
c . ] | c b N
5 15000 ~T—N 5 15000 SN ~q
8 \ 3 )( Fattore i funzionamento: 100 % 3 N S / /\\
@ 12500 N N N © 12500 S NS \
g \ S g \ ~~~ \
& 10000 SO & 10000 S P
e N e ~ SN
e \/ S < \ o \ So
S T~ ~ S 7500 — ~
S 7500 ~— <= ~— N ~~
g \ T - g \
5 ° Fattore di funzionamento: 100 %
§ 5000 — § 5000 attore di funzionamento: 100
< 2500 < 2500
0 0
0 5 10 15 20 0 2 4 6 8
Carico [kg] Carico [kg]

LEKFS2500]B/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere

LEKFS2500]B/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere

Orizzontale Verticale

20000 Fl ; d% — 1 t 1 - 20000 l l l
N attore di funzionamento: o Fattore di funzionamento: 50 %
2 17500 N | | - 2 17500 N | i
IS \ T L T £ \ 1 T
€ \( Fattore di funzionamento: 75 % € \/ Fattore di funzionamento: 75 %
g 15000 S IR g 15000 < % %
L2 ~ Fattore di funzionamento: 100 % Lo ~~ Fattore di funzionamento: 100 %
B 12500 — 4= S~ 8 12500 -~
i ~<0 /\\ o ~< -
[0} [0}
8 10000 L S~ S 10000 nLyvass S~
Q Rk I - Q s~ ~ \
o} [— S - [} S~
c 7500 T— T c 7500 B
S — S <~ -~
& 5000 & 5000 —_—
[0} [0}

Q
S 2500 2 2500
0 0
0 5 10 15 20 0 5 10 15
Carico [kg] Carico [kg]
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Selezione del modello Serie LEKF S

Grafico accelerazione/decelerazione—carico (guida)

LEKFS3200H/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere

LEKFS3200H/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere

Orizzontale Verticale
22500 22500
% 20000 % 20000 -
£ \\ \ . . o £ \ ~
€ Fattore di funzionamento: 50 % € ~
= 17500 \ * | = 17500 N "{\
c \ c H H . ) x ~
§ 15000 \\\< Fattore di funzionamento: 75 % _| 8 15000 Fattorerl funZ|onaTento. 20 S
5 . 5 P .76 0
% 12500 \ N : . & 12500 Fattore di funzu?namento. 7? %
S N Fattore di funzionamento: 100 % S . .
o o Fattore di funzionamento: 100 %
S 10000 NN S 10000
c > c
9 NGO 9
N 7500 v~ N 7500
s SN~ St T 5
T 5000 —~ s T 5000
2500 2500
0 0
0 5 10 15 20 25 30 0 1 2 3 4 5

Carico [kg]

Carico [kg]

LEKFS320JA/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere

LEKFS320JA/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere

Orizzontale Verticale
. 20000 N o 20000 <
2 \ 2 \ S
: \ s :
£ 17500 \ ‘\\ Fattore di funzwnameTto. 50 "/‘o £ 17500 \\ S >\/
(0]

£ 15000 \ a Fattore di funzionamento: 75 % || & 15000 TS S
¥ \ < \ ' N Fattore difunzionamento: 50 % )x /‘ N
£ 1500 NI N I — & 12500 | % I
3 NN ,‘/\ Fattore di funzionamento: 100 % 3 Fattore di funzionamento: 75 % >\ S
S 10000 AN N % & 10000 | | S
3 \ NN D ‘ ‘ o
5 7500 NS 5 7500 Fattore di funzionamento: 100 %
N s Sl N
© \ S~a ~a T —— ©
& 5000 e $ 5000
g — g
< 2500 < 2500

0 0

0 10 20 30 40 0 2 4 6 8 10
Carico [kg] Carico [kg]

LEKFS320B/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere

LEKFS320B/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere

Orizzontale Verticale

20000 l - l - l l 20000 1 ! ! : :
% . \ Fattore di funzionamento: 50 % % N \ Fattore di funzionamento: 50 %
2 17500 N5 R E— £ 17500 << \ ——
£ A28 \< Fattore di funzionamento: 75 % = S \ Fattore di funzionamento: 75 %
5 15000 g N S g 15000 ~s 1
k<] IS Fattore di funzionamento: 100 % S N ./& Fattore di funzionamento: 100 %
§ 12500 N SN § 12500 ~ <N
k) \ '{~ \ k) \ So
[} S~ N [} \‘ N\
Q \ S~s I~ \\ Q \ ~§\
g 7500 —— S g 7500 I
k] T— T - ke S
3 — R
& 5000 5 5000
3 3
2 2500 2 2500

0 0
0 10 20 30 40 0 5 10 15 20
Carico [kg] Carico [kg]




Serie LEKFS

Grafico accelerazione/decelerazione—carico (guida)

LEKFS400OH/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere

LEKFS400OH/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere

Orizzontale Verticale
22500 ‘ ‘ ‘ 22500
% 20000 Fattore di funzionamento: 50 % % 20000
E \ N \/ | i funzi E Fattore di funzionamento: 50 % /)'gr‘
s 17500 Fattore di funzionamento: 75 % —| s 17500 e
£ N £ 1L TN
§ 15000 Y < ><attore di funzionamento: 100 %- N 15000 Fattore di fu‘nzmnam‘ento: 75%
3 3
g 12500 \:x g 12500 Fattore di funzionamento: 100 %
a NS a
S 10000 ~ S 10000
o ~ o
k] NS k]
N 7500 ~ = N 7500
8 5000 9 5000
< <
2500 2500
0 0
0 5 10 15 20 25 30 1 2 3 4 5 6 7
Carico [kg] Carico [kg]

LEKFS400JA/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere

LEKFS400JA/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere

Orizzontale Verticale
22500 22500
© 20000 Fattore di funzionamento: 50 % 2 20000 <
; 17500 \“ :‘ d"f aname, to: 75 % : 17500 N >\
@ LY Fattore di funzionamento: 75 %— P S
g \\ \\ ’ g Fattore i funzionamento: 50 % — N < N
‘N N 1 T T e
8 15000 N N Fattore di funzionamento: 100 % § 5000 Fattore di funzionamento: 75 % > ~o
2 12500 \\*’ <IN T 12500 : % | \
o} S \ od Fattore di funzionamento: 100 %
o) NS L o)
S 10000 ~ ] S 10000
5 N T 5
N 7500 ~—T<= N 7500
ks N~~~ b5
© 5000 g 5000
< <
2500 2500
0 0
0 10 20 30 40 50 5 10 15
Carico [kg] Carico [kg]

LEKFS400B/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere

LEKFS400B/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere

Orizzontale Verticale

p 20000 N w\ Fattore di funzionamento: 50 %] N%, 20000 - ) \/ FTtore di funziTnamenlo: 50 ‘% —
IS S
€ 17500 s P eo € 17500 > } } }
@ \ Se ‘\ Fattore i funzionamento: 75 % @ \\‘\ Fattore di funzionamento: 75 %
c » N c ~
K} 15000 ~s 7\ K} 15000 \ \/ \
5 NG s - _/ \ 5 \\ \
8 12500 ~ << N 3 12500 S
8 ST 8 NN
) - )
& 10000 o SRR & 10000 — N
g Fattore di funzionamento: 100 % T~ ) Fattore di funzionamento: 100 % \
S 7500 S 7500
3 3 N
S 5000 5000
[0} [0}
3 3
< 2500 £ 2500

0 0

0 10 20 30 40 50 60 10 20 30
Carico [kg] Carico [kg]
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Selezione del modello Serie LEKF S

# Questo grafico mostra il livello di sporgenza ammissibile (unita guida) quando il baricentro del carico
. . e er . sporge in una direzione. Quando si seleziona la sporgenza, consultare “Calcolo del fattore di carico
Momento dinamico ammissibile della guida” o il Software per la selezione del modello di attuatore elettrico, https:/www.smc.eu

Accelerazione/Decelerazione 1000 mm/s2 — — —3000 mm/s2 ---=---- 5000 mm/s2 —-—-— 10000 mm/s2 = = = = 20000 mm/s?
o . . . .
< | Direzione di sporgenza del carico Modello
£ | m : Carico [kg]
S | Me: Momento ammissibile [N-m]
K
& | L : Sporgenza dal baricentro del carico [mm] LEKFS25 LEKFS32 LEKFS40
1000 = 1000 1000 T
'll‘-\ \ l‘\
800 'l. 800 800 <
L1 - "\ = = ik
E 600 [ é 600 E 600 T
[y g
= \ \‘ ") = = o N
( X |5 400 A \ o 400 o 400 R
. .\x A \'*: = P
200 200 200 S
0 - 0 0 J
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg]
o 1000 ] 1000 .l! 1000
1 o
9 800 [+ 800 [-% 800
f= L2 W K
2 T 600 |+ T 600 [0 T 600
[= T\ -
3 3 W £ 3 £
T )Mer Y |s 400 3 S 400 g N 400
S m 200 13 25~ 200 P 200
N ~ S Ty >
N e L » =
= 0 0 0
6 0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg]
ﬂﬂ’\ 1000 = 1000 ——r— " 1000 ——~T——7—%
I IS AN Y AN N
m 800 = 800 [ o\ 800
— v \ —_ L ‘\ N — "\ T
L3 E 600 ——t—4— E 600 Sy E 600 — 1% ]
£ “ \, . N £ oN N NERS \ \ I
Z |9 400 N 9 400 —Y— " 9 400 Yot .
N \‘ "~.__~ N M. o . N .

+ Accelerazione/Decelerazione 200 M N 200 IR 200 b S i S
LEKFS25, LEKFS32 e LEKFS40: S~-o L :'_7 RET S Sk
Calcolare la sporgenza per il carico a 0 0 0
1000 mm/s2 in base al software di 0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
selezione del modello. Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg]

1000 = 1000 1000 T
||lx 0 '.\
L4 800 800 800 T '\
- E 600 600 E 600 KR
= £ = AR
S—— ﬂ| | [ X|s 400 400 S 400 N
SN

« Accelerazione/Decelerazione 200 200 200 b = N
LEKFS25, LEKFS32 e LEKFS40: 3 F~4<T=
Calcolare la sporgenza per il carico a 0 0 0
1000 mm/s2 in base al software di 0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
selezione del modello. Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg]

1000 : s 1000 z : -.“ \ 1000 .l y 5 ) \\
Mey 800 ———4— 800 (——— 800 N
—~ _ \‘ \ “‘ \\ _ “ \ 4 N _ ‘\ . N
[*), £ 600 t -~ £ 600 A *; € 600 s 5 s
% h m £ “ ‘\‘ ., \\ £ ‘\ ‘\‘ R, \\ < £ ‘\ \\ "‘..‘
o LS| — Y |18 400 N (8 400 N 9 400 o
o I % D ‘ [ Q SR O \\ . b 9% \s ~.\
s — 200 = 200 - < 200 -
0 [== 0 IS 0
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg]
1000 3 1000 T 1000
[l oy
800 3 800 :“‘ 800
L "
L6 T 600 [ T 600 - E 600
E ™ £ W E
\
@ Z|g 400 % Q400 —\;\%‘\ 9 400
I DN
200 |—F o 200 N 200 e
0 = 0 il 0 -
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg]
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Serie LEKFS

Momento dinamico ammissibile

# Questo grafico mostra il livello di sporgenza ammissibile (unita guida) quando il baricentro del carico

sporge in una direzio

ne. Quando si seleziona la sporgenza, consultare “Calcolo del fattore di carico

della guida” o il Software per la selezione del modello di attuatore elettrico, https://www.smc.eu

Accelerazione/Decelerazione 1000 mm/s2 ~ — — =3000 mm/s2  ----eee- 5000 mm/s2 =~ —-—-— 10000 mm/s? - = = = 20000 mm/s?
2 | Direzione di del cari
< | Direzione di sporgenza del carico Modello
£ | m : Carico [kg]
E | Me: Momento ammissibile [N-m]
(<)
S | L :Sporgenza dal baricentro del carico [mm] LEKFS25 LEKFS32 LEKFS40
1 1000 1000 —y 1000
A ',\
— 800 800 —* \\ 800
A
—_— —_ L % —_
€ 600 € 600 AN € 600
E £ E
Y|N 400 N 400 N 400
200 200 200
0 0 0
o 0 5 10 15 0 5 10 15 20 0 5 10 15 20 25 30
_g Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg]
= — 1000 1000 1000 -
g T RR
— 800 800 Ay 800 —+—4—
] \ B\
_ _ [\ K\ — AN AN
€ 600 € 600 A € 600 NN
E E E RN
L8 Z|%® 400 @® 400 @ 400 R T
l 200 e 200 200 pR—
>Mep 0 — 0 0
I m 0 5 10 15 0 5 10 15 20 0 5 10 15 20 25 30
Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg]
Calcolo del fattore di carico della guida
1. Decidere le condizioni operative. cmmm——- Direzione di montaggio ----- -
Modello: LEKFS Accelerazione [mm/s?]: a 2
Taglia: 25/32/40 Carico [kg]: m 1. Orizzontale % 3. Parete

Direzione di montaggio: orizzontale/in basso/parete/verticale

w

4. Calcolare il fattore di carico per ogni direzione.

ax = Xc/Lx, ay = Yc/Ly, az = Zc/Lz

5. Confermare che il totale di ax, ay e az € 1 max.

oX+oy+oz=<1

Quando si supera il valore 1, considerare una riduzione dell'accelerazione e del carico,

Posizione del centro del carico [mm]: Xc/Ye/Ze
2. Selezionare il grafico target con riferimento al modello, alle dimensioni e alla direzione di montaggio.
. In base all’accelerazione e al carico, trovare la sporgenza [mm]: Lx/Ly/Lz dal grafico.

oppure una modifica della posizione del centro del carico e della serie.

1. Condizioni operative
Modello: LEKFS40
Taglia: 40

Direzione di montaggio: Orizzontale

Accelerazione [mm/s2]: 3000
Carico [kg]: 20

Posizione del centro del carico [mm]: Xc =0, Yc =50, Zc = 200
2. Selezionare i grafici per I'orizzontale del modello LEKFS40 a pagina 24.

X

4 mmEEEEE s ss s s —-—-.

3. Lx =400 mm, Ly = 250 mm, Lz = 1500 mm
4. Di seguito e indicato come & possibile calcolare il fattore di carico
per ogni direzione.
ax =0/400=0
ay = 50/250 = 0.2
oz =200/1500 = 0.13
5. ox+o0y+0z=0.33=<1

1000 -
R
‘K
800 [t
I\“‘\
= 600[ -
€ LxS
£ L
\
3 400 L
\
AY

200 T3

0
0 10 20 30 40 50 60
Carico [kg]

1000

0
0

10 20 30 40 50 60
Carico [kg]

1000[LzF-r—=+® Y
oy )
[ I \
800 y <
\] B )
vy
T 80T, S
£ \ \ RN
Py \ N, S
- 400 s -
\ .
. N,
~ [ \..\
200 < :
0
0 10 20 30 40 50 60
Carico [kg]
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Selezione del modello Serie LEKF S

Precisione dell’unita di traslazione (valore di riferimento)

Servomotore AC

Lato B —

Lato A

Parallelismo di funzionamento [mm] (Ogni 300 mm)
Modello | (©) Parallelismo lato C @ Parallelismo lato D
con lato A con lato B
LEKFS25 0.04 0.02
LEKFS32 0.04 0.02
LEKFS40 0.04 0.02

« |l parallelismo di funzionamento non comprende la precisione della

superficie di

montaggio.

Spostamento dell’'unita di traslazione (valore di riferimento)

Momento statico ammissibile*’

Spostamento [mm]

0.05

LEKFS32

0.04

(L =30 mm)
_~ LEKFS40

0.03

0.02

-~ (L =37 mm)
7 =
/

0.01

N

Ve
s
-

0

0.00 /

50 100 150 200 250 300

Carico W [N]

350 400 450 500

*

Questo spostamento viene misurato nel caso in cui sull’'unita di traslazione € montata e fissata
una lastra di alluminio di 15 mm.

Modello LEKFS25 LEKFS32 LEKFS40
Mp [N-m] 61 141 264
My [N-m] 70 141 264
Mr [N-m] 115 290 473

+1 1l momento statico ammissibile & la quantita di momento statico che pud essere applicato all'attuatore

quando e fermo.

Se il prodotto € esposto a urti o carichi ripetuti, assicurarsi di adottare misure di sicurezza adeguate

durante 'uso.

O
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YT Tipo senza stelo Serie LECYL]
Trasmissione a vite a ricircolo di sfere/se«ie LEKFS

ISeIezione del modello

+ I grafico carico-accelerazione/decelerazione, il momento dinamico ammissibil, la giuda i calcolo delfatore i carico, la precisionelspostamento delfunita di
Hraslazione e il momento statico ammissibile sono g stess di queli LECSCIper servomotor AC. Per dettagi fae rferimento alla pag. 29 e Successive.

Controllare la - Controllare il
durata del ciclo. momento ammissibile.

Procedura di selezione

Controllare
carico-velocita.

Selezione
Condizioni Peso del 45 [kg] Condizioni di montaggio del | 70
. ®Peso del pezzo: e (onaizioni di montagglo del pezzo: I I I [ I I I
operative P o oo cep Passo 10: LEKFS40(1V8B
e \/elocita: 300 [mm/s] w 60 UL
1 Passo 20: LEKFS40CIV8A
¢ Accelerazione/decelerazione: 3000 [mm/s?] g _ %0 :
(2]
. T = 40 1 Passo 30:
o
Corsa: 200 {mml T 2 ] z I LEKFSA0CIV8H
*Direzione di montaggio: orizzontale verso lalto Lk | g % 1 |
- 7 S 20 : I
- 1
. . . . . 10 t
PRl Controllare carico—velocita. <Grafico velocita—carico> (pagine 36) ! i

Selezionare un modello in base al peso del carico e alla velocita facendo riferimento 00
al grafico velocita-carico.
Esempio di selezione) Pud essere temporaneamente selezionato il modello

LEKFS40V8B-200 sulla base del grafico mostrato a destra.

200 400 600 800 1000 1200 1400 1600
Velocita: V [mm/s]

<Grafico velocita-carico>
(LEKFS40)

Controllare la durata del ciclo.

. . L
Calcolare la durata del ciclo usando il

m Controllare il momento ammissibile. <Momento statico ammissibile> (pagina 34)

Esempio di calcolo) g —
seguente metodo di calcolo. Da T1 a T4 si puo eseguire il calcolo come segue. | E | a2
Durata del ciclo: > / o \
E possibile ottenere T dalla seguente equazione.  T1 = V/al = 300/3000 = 0.1 [s], g Tempo
_ _ _ ° [s]
T=T1+T2+T3+ T4 [S]| T3 = V/a2 = 300/3000 = 0.1 [s] ° AN
*T1: Tempo di accelerazione e T3: 1o L=05-V-(T1+T3) Tt T2 T3 |14
tempo di decelerazione si possono v o
calcolare dalla seguente equazione. 200 - 0.5 - 300 - (0.1 + 0.1) L - Corsa [mm] - (Gondizione i esercizio)
= 300 V: Velocita [mm/s] - (Condizione di esercizio)
T1 = V/ai [s] | | T3 = V/a2 [s] ‘ al: Accelerazione [mm/s?] - (Condizione di esercizio)
N =0.57[s] a2: Decelerazione [mm/s? - (Condizione di esercizio)
®T2: E possibile calcolare la velocita T4 =0.05 [s]

costante dalla seguente equazione.

_L-05-V-(T1+T3)
- \

T2 [s]

®T4: |l tempo di assestamento varia a seconda
delle condizioni, come i tipi di motore, il carico

e la posizione dei punti di posizionamento.
Pertanto, calcolare il tempo di assestamento
facendo riferimento a seguente valore.

T4 =0.05 [s]

Il tempo del ciclo pud essere calcolato
come segue.

T=T1+T2+T3+T4
=0.1+0.57 + 0.1 + 0.05

=0.82[s]

T1: Tempo di accelerazione [s]
Tempo trascorso fino al raggiungimento
della velocita impostata
T2: Tempo velocita costante [s]
Tempo durante il quale I'attuatore
funziona a velocita costante
T3: Tempo di decelerazione [s]
Tempo trascorso dall’inizio dell’arresto
del funzionamento a velocita costante
T4: Tempo di assestamento [s]
Tempo trascorso fino al completamento
del posizionamento

<Momento dinamico ammissibile> (pagina 32, 33) 1000 1% ‘\
Confermare che il momento che si applica all’attuatore si trovi nel E 800 3 S
campo ammissibile per le condizioni statiche e dinamiche. o ("
Mep k| 600 I -\ . -
% \‘ ‘\\/ .,
m S a00 AL [
o RS
5 3000 mmis? / IN.
L3 Q 200 H00mmg L~ b
! @ 10000 mmisz 1+ < | _
B { 20000 mm/s?
0 10 20 30 40 50 60
Sulla base del risultato del calcolo sopraindicato, si deve selezionare il modello LEKFS40V8B-200. Carico [kg]
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Grafico velocita-carico/Condizioni richieste per la resistenza di rigenerazione (guida)

Selezione del modello Serie LEKF S

+ La velocita ammissibile & limitata in funzione della corsa.
Selezionare facendo riferimento alla "Velocita di corsa

ammissibi

le" riportata di seguito.

LEKFS25/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere

Orizzontale Verticale
30 T T T T T T 20 T T T T T T
o5 Pass‘o 6: LEKFS25[IV6B | passo 12: LEKFS25[V6A Passo 6: LEKFS25[ V6B | Passo 12: LEKFS25[]V6A
— —. 15 1 1 1
2 20 4 PaLso 20: L.EKFS’JSDVGH 2 Area resistenza di rigenerazione
5 15 o 10 T T T
2 / kel V4 .
8 10 | g 7 Passo 20: LEKFS25[]V6H
5 | 5 oot e |
00 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 00 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]

LEKFS32/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere

Orizzontale Verticale
60 T - : 30 T T T T T T
5o | £28808: LEKFS32LIV7B | Passo 16: LEKFS32LV7A o5 | Passo 8: LEKFS32(IV7B | Passo 16: LEKFS32LV7A
_ Passo 24: _ N LT
g 40 LEKFS32V7H 3 2 Area reflstenza C!I rigenerazione—
g A Z g 15 7 Passo 24: LEKFS320V7H -
§ 20 . s 10
o Area resistenza o L//A /
10 di rigenerazione 5 TN T g
1
00 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 00 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]
LEKFS40/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere
Orizzontale Verticale
70 T T T T 40 T T T T T T
60 Passo 20: LEKFS32[JV8A 35 Passo 10: LEKFS4001V8B _|__Passo 20: LEKFS32[IV8A_|
/ P ! ‘ | | |
— 50 asso 30: . — 30 — e
g 0 LEKFS40CIV8H | 2 o5 Area r?5|stenza le ngenerfazmneg
§ a0 g 20 Passo 30: LEKFS40[JV8H -
5 5 15
© 20 Passo 10: ——Area resistenza © 10 7
10 LEKFS400IV8B | g rigenerazione 5 Z2 -‘L/I,.
<
00 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 00 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]

Area resistenza di rigenerazione

Motori/driver applicabili

= Quando si utilizza I'attuatore nell’area della resistenza di rigenerazione, Modello applicabile
scaricare il “Programma di selezione della capacita del servoazionamento Serie ]
AC/SigmaJunmaSize+” dal sito di SMC. Quindi, calcolare la capacita della Motore Servopack (driver SMC)
resistenza di rigenerazione necessaria per preparare una resistenza di
rigenerazione esterna appropriata. LEKFS2501 | SGMJV-01A3A SGDV-R90A11LILECYM2-V5)
« La resistenza di rigenerazione deve essere fornita dal cliente. SGDV-R90A21LJ(LECYU2-V5)
] SGDV-1R6A11LJ(LECYM2-V7)
LEKFS320) | SGMJV-02A3A | gapy 1Rea21C(LECYU2-V7)
SGDV-2R8A11(LECYM2-V8)
LEKFSA00) | SGMJV-04A3A | 5Gpy-oReA210(LECYU2-VS)
Velocita di corsa ammissibile
[mm/s]
sl Servomotore Passo Corsa [mm]
AC_|Simbolo| [mm] |Finoa100]Finoa200]Finoa300[Finoa400] Fino a 500 | Fino a 600 | Fino a 700 | Fino a 800 | Fino a 900 [Fino a 1000]Fino a 1100[Fino a 1200
H 20 1500 1200 900 700 550 - — - —
100 W/ A 12 900 720 540 420 330 - - - -
LEKFS25 40 B 6 450 360 270 210 160 - - - —
(Velocita di otazione del motore) (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 060 B 8 500 400 310 250 200 170 — —
(Velocita di otazione del motore) (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 60 B 10 - 500 470 380 310 260 220 190
(Velocita di rotazione del motore) | — (3000 rpm) (2820 rpm) | (2280 rpm) | (1860 rpm) | (1560 rpm) | (1320 rpm) | (1140 rpm)
V 36
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Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC) C UK
Elevata rigidita e alta precisione T|po senza stelo Pe,magg.m.denagh

vedere pagina 128

Serie LEKFS Lexrsis, 25, 32, 40

LEKFS|3

EA-300

-|IR1/CD17T

H»M éééé 0

0 Taglia 9 Posizione di mon- 0 Tipo di motore 0 Passo [mm]
16 taggio del motore E Assoluto senza batteria Simbolo| LEKFS16 | LEKFS25 | LEKFS32 | LEKFS40
25 — In linea (Motore passo-passo 24 VDC) H — 20 24 30
32 R Parallelo lato A 10 12 16 20
40 destro B 5 6 8 10
L Parallelo lato
sinistro
@ Corsa*!
Taglia Coisd
9 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000 | 1100 | 1200
16 [ ) [ [ ] [ ) [ [ ) [ ) [ ) [ ) [ — — — — — — —
25 [ ) [ ) [ ) [ ) [ ) [ ) [ ) [ ] [ ) [ ) [ ) [ ) [ ) — — — —
32 [ ] [ ] [ ] [ ) [ ] [ ] [ ] [ ] [ ) [ ] [ ] [ ] [ ] [ ) [ ] — —
40 — — [ ] [ ) [ ) [ ) [ ) [ ) [ ) [ ) [ ) [ ) [ ) [ ) [ ) [ ) [ )
@ Opzione motore o Applicazione di grasso @ Tipo/lunghezza cavo attuatore
- Senza opzione (Bandella di tenuta) Cavo robotico [m]
B Con freno — Con — Nessuno R8 g2
N Senza (specifica rullo) R1 1.5 RA 10%#2
R3 3 RB 15%2
R5 5 RC 20%2
Consultare le pagine 71-73 per i sensori (da ordinare
separatamente) e pagina 70 per il montaggio dei sensori.
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YT Tipo senza stelo Serie LEKFS

9 Controllore

Senza controllore

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

COr Con controllore
........................... > C D 1 7 T
Interfaccia (Protocollo di comunicazione/lngresso/uscila)l l ® Cavo I/O connettore maschio di comunicazione**
Numero di asi, Specfica specile Montaggio Simbolo Tipo : Interfaccia applicabile
Simbolo Tipo s Con sotofunzione 7 Montaggio con viti — Senza accessorio -
tandard|™q, 8*3 Guida DIN S | Connettore maschio di comunicazione dritto . ™ .
— — DeviceNet™ CC-Link
5 |[ngresso parallelo (NPN) @ Connettore maschio di comunicazione
o T con derivazionea T Ver. 1.10
6 |Ingresso parallelo (PNP) @ Numero di assi, Caratteristica speciale 3 Cavo 10 (1 —
E EtherCAT L L Simbolo | Numerodiassi| Caratteristica 3 (?VO I/O( :-35 i Ingres:lgsllgltale
9 | EtherNet/IP™ [ J L J 1 Asse singolo Standard avo (8 m) ( . )
P | PROFINET ) ® nsse | Con sottofunzions 5 Cavo I/0 (5 m) Ingresso digitale (PNP)
D DeviceNet® [ ) F Singo|0 STO
L 10-Link [ ] [ J
M CC-Link [ ]

x1 Consultare SMC per tutte le corse non standard in quanto sono realizzate
come ordini speciali.

#2 Ordinare i sensori a parte. (Per maggiori informazioni, consultare il
Catalogo Web).

x3 La guida DIN non & compresa. Deve essere ordinata separatamente.
#4 Selezionare “—" in caso non venga utilizzato DeviceNet™, CC-Link o I'ingresso digitale.
Selezionare “—,” “S,” 0 “T” per DeviceNet™ o CC-Link.
Selezionare “—,” “1,” “3,” 0 “5” per I'ingresso digitale.

A\Precauzione

[Prodotti a norma CE]

La conformita EMC é stata provata combinando l'attuatore elettrico della
serie LEKFS e il controllore della serie JXC.

La normativa EMC dipende dalla configurazione del pannello di controllo del
cliente e dalla relazione con altre apparecchiature elettriche e altri cablaggi.
Per questo, non & possibile certificare la conformita EMC dei componenti di
SMC incorporati nelle apparecchiature del cliente nelle condizioni operative
effettive. Di conseguenza, € necessario che il cliente verifichi la conformita
con la direttiva EMC del complesso di macchinari e attrezzature.

[Prodotti a norma UL]
| controllori della serie JXC utilizzati in combinazione con attuatori elettrici
sono certificati UL.

[Precauzioni sulle differenze nelle versioni dei controllori]

Nel caso in cui la serie JXC debba essere utilizzata in combinazione con
I’encoder assoluto senza batteria, utilizzare un controllore versione V3.4 o
S3.4 o successiva. Per maggiori informazioni, consultare il Catalogo Web.

Hl Marchio commerciale
EtherNet/IP™ & un marchio commerciale di ODVA.
DeviceNet™ & un marchio commerciale di ODVA.

4 i ] 2\
L’attuatore e il controllore sono venduti come
un unico pacchetto.

Assicurarsi che la combinazione del controllore e
dell’attuatore sia corretta.

<Controllare i seguenti punti prima dell’'uso.>
+1 Controllare I'etichetta dell'attuatore per il numero di modello.

\
* Consultare il manuale di funzionamento per utilizzare i prodotti.
Scaricabile dal nostro sito web: https://www.smc.eu

EtherCAT® & un marchio commerciale e una tecnologia brevettata, autorizzato da Beckhoff Automation GmbH, Germania.

O
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Modello Tipo con Tipo con ingresso | Tipo con Tipo coningresso | Tipo con Tipo coningresso | Tipo con Tipo con Tipo con ingresso| Tipo con
programma- ingresso diretto EtherCAT |ingresso diretto EtherNet/P™ | ingresso diretto PROFINET ~ |ingresso ingresso diretto 10-Link  |ingresso
bile diretto con sottofunzione | diretto con sottofunzione | diretto con sottofunzione | diretto diretto 10-Link| con sottofunzione | diretto
EtherCAT STO ' |EtherNet/IP™ ' |PROFINET ) |DeviceNet™ ST0 ' |CC-Link
Tipo ' : '
] - 4 7] é - %
. JXC51
Serie JXC61 JXCE1 JXCEF | JXC91 JXC9F | JXCP1 JXCPF | JXCD1 JXCL1 JXCLF | JXCM1
Ingresso | Ingressodiretio | Ingresso | Ingressodiretio | Ingresso | Ingressodiretio | Ingresso | Ingresso | Ingressodireto | Ingresso
Caratteristiche |Parallelo /0| diretto EtherCAT con diretto EtherNetlP™con | diretto PROFINET con diretto diretto [0-Link con diretto
EtherCAT | sotiofunzione STO | EtherNet/IP™ | satiofunzione STO | PROFINET | sottofunzione STO | DeviceNet™ | - 10-Link | sottofunzione STO| CC-Link
Motore compatibile Assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)
Max. numero di punti .
di posizionamento 64 punti
Tensione d aimentazione 24 VDC
38



Serie LEKFS

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Specifiche
Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)
Modello LEKFS16 LEKFS25 LEKFS32 LEKFS40
Corsa [mm] da 50 a 500 da 50 a 800 da 50 a 1000 da 150 a 1200
Carico [kg]*' Orizzontale 14 15 12 25 30 20 45 50 25 55 65
Verticale 2 4 0.5 7.5 15 4 10 20 2 2 23
Fino a 400 | da10a700 | da5a360 [da20a1100 | dat2a750 | da6ad00 |da24a1200| da6a800 | daBa400 |dad0a1200| da20a850 | da10a300
da 4012500 | da10a600 | da5a300 |da20a1100 | dat2a750 | daba400 |da24a1200| da6aB00 | da8ad00 |da30a1200| da20a850 | da10a300
da 501 a 600 - - da20a900 | dat2a540 | daba270 |da24a1200| da6a800 | daBa400 |dad0a1200| da20a850 | da10a300
da 601a700 - - da20a630 | dat2a420 | da6a230 | da24a930 | da6a620 | daBa3i0 |dad0a1200| da20a850 | da10a300
In linea iiT:;o da 701 a800 - - (02202550 | da12a330 | da6a180 | da24a750 | da6a’500 | daB8a250 [da30a1140| da20a760 | da10a300
da801 a 900 - - - - - da24a610 | daba410 | daBa200 | da30a930 | da20a620 | da10a300
da 901 a 1000 - - - - - da24a500 | da6a340 | da8ai70 | da30a780 | da20a520 | da10a?250
da 1001 a 1100 - - - - - - - - da30a660 | da20ad40 | da10a220
° Velocita*! da 1101 a 1200 - - - - - - - - da30a570 | da20a380 | da10a190
5 [mm/s] Finoa 400 | da10a700 | da5a360 | da20a900 | da12a600 | da6a300 | da24a800 | daba650 | da8ad25 | dad0a750 | da20a550 | da10a300
§ da 401 a500 | daf0a600 | da5a300 | da20a900 | dat2a600 | da6a300 | da24a800 | da6ab50 | daBad2s | da30a750 | da20a550 | dat0a300
% da 501 a 600 - - da20a900 | dat2a540 | da6a270 | da24aB800 | daba650 | daBa325 | da30a750 | da20a550 | da10a300
2 Campo da 601.a 700 - - 02202630 | da12a420 | da6a230 | da24a800 | da6a620 | daBa310 | da30a750 | da20a550 | da10a300
Ef:-, Parallelo corsa da 701 a800 - - 02202550 | da12a330 | da6a180 | da24a750 | da6a’500 | daB8a250 | da30a750 | da20a550 | da10a300
S da801 a 900 - - - - - da24a610 | daba4t0 | daBa200 | da30a750 | da20a550 | da10a300
5’,— da 901 a 1000 - - - - - da24a500 | da6a340 | da8ai70 | da30a750 | da20a520 | da10a?250
da 1001 a 1100 - - - - - - - - da30a660 | da20a440 | da10a220
da 1101 a 1200 - - - - - - - - da30a570 | da20a380 | dai0a 190
Max. accelerazione/decelerazione [mm/s?] 3000
Ripetibilita di posizionamento [mm] +0.01 (Passo H: +0.02)
Movimento perduto per lasco [mm]*? 0.05 max.
Passo [mm] 10 [ 5 [ 20 [ 12 ] 6 [ 24 | 16 [ 8 [ 3 [ 2 | 10
Resistenza a urti/vibrazioni [m/s?]*3 50/20
Tipo di attuazione Vite a ricircolo di sfere (LEKFSLJ), Vite a ricircolo di sfere + Cinghia (LEKFSCIR/L)
Tipo di guida Guida lineare
Campo della temperatura d'esercizio [°C] da5a40
Campo umidita ambientale d'esercizio [% HR] 90 max. (senza condensazione)
Grado di protezione 1P30
£ | Taglia motore 0128 [ 042 [ [56.4
f, Tipo di motore Motore passo-passo 24 VDC
o | Encoder Encoder assoluto senza batteria
5§ Tensione nominale [V] 24 VDC 10 %
2 | Assorbimento [W]*4 *6 Max. assorbimento 51|  Max. assorbimento 57 [ Max. assorbimento 123 Max. assorbimento 141
» 2| Tipo*s Freno attivo senza alimentazione
S | Forza di tenuta [N] 29 | 59 47 | 78 [ 157 72 | 118 [ 216 75 | 113 [ 245
§>_§ Assorbimento [W]*® 2.9 5 5 5
8| Tensione d'alimentazione [V] 24 VDC +10 %

*
'y

*.
N

La velocita varia a seconda del carico. Controllare “Grafico velocita—carico (guida)” a pagina 22 e 23.
Inoltre, se la lunghezza del cavo supera i 5 m, allora diminuira fino al 10 % per ogni 5 m.

Un valore di riferimento per correggere errori nel moto alternato

*
W

perpendicolarmente rispetto al passo vite. (Il test € stato eseguito con I'attuatore in fase iniziale).
Resistenza alle vibrazioni: sottoposto ad un test di vibrazione tra 45 e 2000 Hz non presenta alcun malfunzionamento. Il test & stato eseguito sia
parallelamente che perpendicolarmente rispetto al passo vite. (Il test & stato eseguito con I'attuatore in fase iniziale).

Resistenza agli urti: non si & verificato alcun malfunzionamento quando I'attuatore € stato testato durante il test d’urto sia parallelamente che

x4 L'assorbimento (compreso il controllore) si riferisce solo a quando I'attuatore € in funzione. Questo valore puo essere utilizzato per la selezione dell'alimentazione.
#5 Solo con freno.
#6 Per un'attuatore con freno, aggiungere I'assorbimento per il freno.
Peso
Serie LEKFS16
Corsa [mm] 50 100 150 200 250 300 350 ] 400 450 500
Peso del prodotto [kg] 0.9 1.0 1.1 1.2 1.3 1.4 1.5 [ 1.5 1.6 1.7
Peso aggiuntivo con freno [kg] 0.12
Serie LEKFS25
Corsa [mm] 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 600 700 800
Peso del prodotto [kg] 1.7 1.8 1.9 21 2.3 2.4 25 2.6 2.8 2.9 3.2 3.5 3.8
Peso aggiuntivo con freno [kg] 0.26
Serie LEKFS32
Corsa [mm] 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 600 700 800 900 | 1000
Peso del prodotto [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
Peso aggiuntivo con freno [kg] 0.53
Serie LEKFS40
Corsa [mm] 150 200 250 300 350 400 450 500 600 700 800 900 | 1000 | 1100 | 1200
Peso del prodotto [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
Peso aggiuntivo con freno [kg] 0.53
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Costruzione: Motore in linea

YT Tipo senza stelo Serie LEKFS

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

A H???f

®

10

Componenti
N° Descrizione Materiale Nota N° Descrizione Materiale Nota
1 |Corpo Lega d'alluminio Anodizzato 15 |Boccola in elastomero NBR
2 |Guida — 16 | Stopper bandella Acciaio inox
3 | Assieme vite aricircolo di sfere - 17 |Bandella di tenuta antipolvere Acciaio inox
4 |Tavola Lega d'alluminio Anodizzato 18 | Magnete di tenuta —
5 |Piastra di otturazione | Lega d'alluminio Anodizzato 19 |Cuscinetto — Corsa 300 mm min.
6 |Supporto bandella di tenuta Resina sintetica 20 |Cuscinetto —
7 |Alloggiamento A Alluminio pressofuso | Rivestimento 21 |Magnete -
8 |Alloggiamento B Alluminio pressofuso |  Rivestimento 22 | Assieme rullo — Senza applicazione di grasso

Parti di ricambio/Confezione di grasso

9 |Stopper cuscinetto Lega d'alluminio

10 |Montaggio motore Lega d'alluminio Rivestimento
11 |Giunto —

12 | Protezione motore Lega d'alluminio Anodizzato
13 | Testata anteriore Lega d'alluminio Anodizzato
14 | Motore —

Parte applicata Codice
Vite a ricircolo di sfere
Guida
- - GR-S-010 (10 g)
Bandella di tenuta antipolvere GR-S-020 (20 g)
(Quando si seleziona "Senza" per I'applicazione del
grasso, il grasso viene applicato solo sul lato posteriore).
40
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Serie LEKFS

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Costruzione: Motore parallelo lato destro/sinistro

LEKFS16
Con freno
b
D-D i
7 /
e o e o [ =]
@ 0 © MB f ) )
= { £
C — il
L \\ \\
d )
] |
17/
A-A B-B
\
v
® ® = h
e
. [ O ////
= | ' o®o0 o\
| | N S , — ,
f \) I
® ® A ! | — 6r0m6 b A
O T | L8 AN ||\
& b o
Componenti
N° Descrizione Materiale Nota N° Descrizione Materiale Nota
1 |Corpo Lega d'alluminio Anodizzato 22 |Bandella di tenuta antipolvere Acciaio inox
2 |Guida - 23 |Magnete di tenuta -
3 | Assieme vite a ricircolo di sfere — 24 |Cuscinetto - Corsa 300 mm min.
4 |Tavola Lega d'alluminio Anodizzato 25 |Cuscinetto -
5 |Piastra di otturazione Lega d'alluminio Anodizzato 26 |Magnete -
6 |Supporto bandella di tenuta| Resina sintetica 27 |Assieme rullo - Senza applicazione di grasso
7 |Alloggiamento A Alluminio pressofuso |  Rivestimento 28 | Laminadidisspezione de celore | LEKFS16 —
8 AIIogglamentf) B AIIumlnlo‘press?fL.Jso Rivestimento Parti di ricambio/Cinghia
9 Sfopper cusm?etto Lega d‘allum!n!o _ : N° Taglia Codice
10 Plastra-posterlore Lega dlallum!n!o Rivestimento/Anodizzato 16 LE-D-65
1 Pulegg!a Lega dlallum!n!o . 25 LE-D-62
12 |Puleggia Lega d'alluminio a2 LE-D-63
14 |Piastra copertura Lega d'alluminio Anodizzato 20 LE-D-6.4
15 | Distanziale tavola |LEKFS32 Lega d'alluminio | Anodizzato (solo LEFS32)
16 | Motore I : Parti di ricambio/Confezione di grasso
47 |Protezione LEKFS16 | Lega d'alluminio Anodizzato S : Gt
motore LEKFS25/32/40 |  Resina sintetica Vi arFe. aprl) Ice.ltaf odice
18 | Protezione motore con freno | LEKFS25/32/40 |  Lega d'alluminio Anodizzato ite a nc(;rc%o di sfere
19 |Testata anteriore | LEKFS16| Lega d'alluminio Anodizzato uida GR-5-010 (10 )
20 |Boccolain elastomero | LEKFS16 NBR Bandella di ﬁenute: antllpolyere GR-S-020 (20 g)
21 | Stopper bandella Acciaio inox (Quar)do si selezlona Sgnza per |'applicazione Qel
grasso, il grasso viene applicato solo sul lato posteriore).
41
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YT Tipo senza stelo Serie LEKFS

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Dimensioni: Motore in linea

LEKFS16E B
D x 100 (= E) F nx©@3.5
100 / 3 H9 ("5%%%) prof. 3*5

< = 4 = = i

Ly IR

) 8 [[I.N 3 Ho (‘3% <

prof. 3%5
Q 3 H9 (+g.025)
prof. 35
G H 8
- = Scanalatura del
7 | (37) A (Distanza corsa unita di traslaziong)2 37 (117.5) Lunghezza cavo ~ 250 ( 102218;?{:105 sensore
(41) [39]*4 Corsa 39 [(41)]*4 w7
# ione diassel¢  [Posizione diasse] 4 65 N
(4) [2]*4 [Posizons diasse]¢ - [Posizione i asse] 2[(4)] 8 P
Y T | :
@
‘ } \‘ | — Cavo motore “ "!F ®
70 1
al 3 (@ 3H9) 2x05) J @
ol < [aV)
e
ossmcieiess | [ el
Piano di riferimento di montaggio del 4 X M4 x 0.7 12
corpo (campo dimensione B)*1 Prof. filettatura 6.4
A 4N

I

w0l ©
||| N

3 H9 (+8.025) prof. 3

Opzione motore: con freno

161.5 (2.4)

Lunghezza cavo ~ 250

[124

Cavo freno (@ 3.5)
Cavo motore (2 x @ 5)

20x 15

#1 Quando si monta I'attuatore utilizzando il piano di riferimento di montaggio del corpo, impostare I'altezza della superficie opposta o del perno su 3 mm o
piu. (Altezza consigliata: 5 mm)
Inoltre, tenere presente che le superfici diverse dal piano di riferimento di montaggio del corpo (campo dimensione B) possono sporgere leggermente
dal piano di riferimento del montaggio del corpo. Assicurarsi di lasciare uno spazio di 1 mm o piu per evitare interferenze con pezzi, attrezzature, ecc.

#2 Distanza entro cui l'unita di traslazione pud muoversi quando ritorna nella posizione di 0. Assicurarsi che i pezzi montati sull'unita non interferiscano con
altri pezzi o le attrezzature presenti attorno all'unita di traslazione.

*3 Posizione dopo ritorno alla posizione iniziale.

#4 [ ] se la direzione di ritorno alla posizione di 0 & cambiata.

x5 Quando si usano i fori per perni di posizionamento sulla parte inferiore, usare quello sul lato del corpo o quello sul lato dell'alloggiamento.

Dimensioni [mm]
L

Modello Senza bloccaggio| Con freno . . n v = F G H
LEKFS16EC-50C01 254.5 298.5 56 130 15 25
LEKFS16E[1-100C] 304.5 348.5 106 180 4 — — 80
LEKFS16E1-1500] 354.5 398.5 156 230
LEKFS16E[1-2000] 404.5 448.5 206 | 280 6 o 200 180
LEKFS16E[1-250C] 454.5 498.5 256 330
LEKFS16EC-3000] 504.5 548.5 306 | 380 8 3 300 40 280 50
LEKFS16EC-3500] 554.5 598.5 356 | 430
LEKFS16EC-4000C] 604.5 648.5 406 | 480
LEKFS16EC-4500) | 654.5 6985 | 456 | 530 | 0 | 4 | 40 380
LEKFS16E[1-5000] 704.5 748.5 506 | 580 12 5 500 480
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Serie LEKFS

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Dimensioni: Motore in linea

LEKFS25E B 10
D x 120 (= E) F
120 3H9 (*3925) prof. 3+
nxg45
<
0 i <
8 3H9 (*39%) prof. 35 g 3H (*39%°) prof. 3+
G H
Lunch B Scanalatura del sensore
L unghezza cavo ~ 250 (1 fila per Iato)
10 (52) A (Distanza corsa unita di traslazione)*2 52 (115.5) 65 I
(56) [541* Corsa 54 [(56)]* 58
[Posizione di asse]"* [Posizione diasse]* 3 38
|
@) 21" 2[4 o
IR .E,
[te]
0 ~
(e <« ©
Cavo motore N
124 2x25) 6 M4 x 0.7
(102) Prof. filettatura 8
64 (terminale F.G.)
Piano di riferimento di montaggio del 4xXM5x0.8 45 0.025
) : . @ 3H9 (*¢ prof. 3
" 0
corpo (campo dimensione B)" Prof. filettatura 8.5 205 ( )
; ; ; ; I | ]
Hﬁ; Ei-_
ST 2 3H9 (*29%5)prof. 3
. 0 - Opzione motore: con freno
(160.5) Lunghezza cavo ~ 250
S 65
+1 Quando si monta l'attuatore utilizzando il piano di riferimento di 0
montaggio del corpo, impostare I'altezza della superficie opposta o del ' _—
perno su 3 mm o piu. (Altezza consigliata: 5 mm) Y -
Inoltre, tenere presente che le superfici diverse dal piano di riferimento E z
di montaggio del corpo (campo dimensione B) possono sporgere H
leggermente dal piano di riferimento del montaggio del corpo. 15
Assicurarsi di lasciare uno spazio di 1 mm o piu per evitare interferenze
con pezzi, attrezzature, ecc. Cavo motore (2x @5)
x2 Distanza entro cui l'unita di traslazione pud muoversi quando ritorna Cavo freno (@ 3.5)
nella posizione di 0. Assicurarsi che i pezzi montati sull'unita non
interferiscano con altri pezzi o le attrezzature presenti attorno all'unita di
traslazione.
*3 Posizione dopo ritorno alla posizione iniziale.
x4 [ ] se la direzione di ritorno alla posizione di 0 € cambiata.
5 Quando si usano i fori per perni di posizionamento sulla parte inferiore,
usare quello sul lato del corpo o quello sul lato dell'alloggiamento.
Dimensioni [mm]
Modello L A B n D E F G H
Senza bloccaggio [Con freno
LEKFS25E-5000 285.5 330.5 56 160 20 30
LEKFS25EC-1000] 335.5 380.5 106 210 4 — - 100
LEKFS25E-1500] 385.5 430.5 156 260
LEKFS25E[1-2000] 435.5 480.5 206 310 6 5 240 290
LEKFS25E-2500] 485.5 530.5 256 360
LEKFS25E-300C] 535.5 580.5 306 410
LEKFS25EC-3500] 585.5 630.5 356 460 8 3 360 35 340 45
LEKFS25EC-4000C] 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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YT Tipo senza stelo Serie LEKFS

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Dimensioni: Motore in linea
LEKFS32E

B
D x 150 (= E) 15| 15

150 5H9 (*3%°) prof. 56
nxg55

3 —H- - - - - - -——%
©
0 10 \5H9 (+g.030) O 5H9 (+g.030/ ol

prof. 56 G  prof. 56 o5
L Lunghezza cavo ~ 250
(62) A (Distanza corsa unita di traslazione)*2 62 (142) (2.4)
10 | | (68) o4 Corsa | 64 [(66)]* 65 70

48

024

) [21* 2[4

< [Posizione di asse]* [Posizione di asse]3

S (i —T7
()
= 0 ~
{ Cavo motore @L # 3
: 2x05 =
Scanalatura del sensore*5 of o ( ) ¥ '
(1 fila per lato) g 7.5
(122) M4 x 0.7
@ 5H9 (*39%) prof. 5 70 Prof. filettatura 8
42 (terminale F.G.)
Piano di riferimento di montaggio del 4 xM6x 1
corpo (campo dimensione B)*1 Prof. filettatura 9.5 21
I <
\ _ _ _ | _ ~
38 0
*©11.5H9 (1§ prof. 5 Opzione motore: con freno
+1 Quando si monta I'attuatore utilizzando il piano di riferimento di (194) Lunghezza cavo ~ 250
65

montaggio del corpo, impostare 'altezza della superficie opposta o
del perno su 3 mm o piu. (Altezza consigliata: 5 mm)
Inoltre, tenere presente che le superfici diverse dal piano di
riferimento di montaggio del corpo (campo dimensione B) possono 3
sporgere leggermente dal piano di riferimento del montaggio del =
corpo. Assicurarsi di lasciare uno spazio di 1 mm o piu per evitare
interferenze con pezzi, attrezzature, ecc.

#2 Distanza entro cui l'unita di traslazione pud muoversi quando ritorna 15
nella posizione di 0. Assicurarsi che i pezzi montati sull'unita non Cavo freno (@ 3.5) Cavo motore (2 x @ 5)

[J24

interferiscano con altri pezzi o le attrezzature presenti attorno
all'unita di traslazione.

#3 Posizione dopo ritorno alla posizione iniziale.

#4 [ ] se la direzione di ritorno alla posizione di 0 & cambiata.

5 E necessario un distanziale (BMY3-016) per proteggere i sensori.
Ordinarlo separatamente.

*6 Quando si usano i fori per perni di posizionamento sulla parte
inferiore, usare quello sul lato del corpo

o quello sul lato dell'alloggiamento. Dimensioni (mm]
Modello L A| B|n|D|E]| a
Senza bloccaggio |  Con freno
LEKFS32E[1-500] 332 384 56 180
LEKFS32E-1000 382 434 106 230 4 — — 130
LEKFS32E1-1500] 432 484 156 | 280
LEKFS32E-2000] 482 534 | 206 | 330
LEKFS32E[-2500] 532 584 256 380 6 2 300 280
LEKFS32E-3000] 582 634 | 306 | 430
LEKFS32E[-3500] 632 684 356 480
LEKFS32E-400] 682 734 | 406 | 530 | 8 3 | 450 | 430
LEKFS32E(1-4500] 732 784 | 456 | 580
LEKFS32E-5000] 782 834 | 506 | 630
LEKFS32E(1-6000] 882 934 606 | 730 | 0 | 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
LEKFS32EC1-10000] | 1282 1334 | 1006 | 1130 | 16 | 7 | 1050 | 1030
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Serie LEKFS

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Dimensioni: Motore in linea

24

LEKFS40E B
D x 150 (= E) 60
150 6H9 (*3%%°) prof. 6%6
NnxQ@6.6
N
o e — -
N~
*\ ~]
~ 11 6H9 (+8:30) @ 6H9 gg.oso) /
f. 6* f. 6*
pro G prof 70
L Lunghezza cavo ~ 250
13 (86) A (Distanza corsa unita di traslazione)*2 86 (165) (3.1)
(90) [88]** Corsa 88 [(90)]** 65
(@) (214 ||\ [Posizione diasse]"* [Posizione diasse]'$, /| 2 [(4)]**
pres——— ooy

£ T v H i

Scanalatura del sensore*
(1 fila per lato)

Piano di riferimento di montaggio del
corpo (campo dimensione B)*1 \

53.8

4 xM8x1.25
Prof. filettatura 13

68

(170)
106
60
30

2

re T

O 6H9 (+0.030) prof_ 7

o
Ie)

oo |

:

| S

#1 Quando si monta I'attuatore utilizzando il piano di riferimento di montaggio del corpo, impostare I'altezza della superficie opposta o del perno su 3 mm o pil. (Altezza consigliata: 5 mm)
Inoltre, tenere presente che le superfici diverse dal piano di riferimento di montaggio del corpo (campo dimensione B) possono sporgere leggermente
dal piano di riferimento del montaggio del corpo. Assicurarsi di lasciare uno spazio di 1 mm o piu per evitare interferenze con pezzi, attrezzature, ecc.

#2 Distanza entro cui l'unita di traslazione pud muoversi quando ritorna nella posizione di 0. Assicurarsi che i pezzi montati sull'unita non interferiscano con
altri pezzi o le attrezzature presenti attorno all'unita di traslazione.

x3 Posizione dopo ritorno alla posizione iniziale. . P

#4 [ ] se la direzione di ritorno alla posizione di 0 & Dimensioni - [mm]
cambiata.

+5 E necessario un distanziale (BMY3-016) per Modello Senza bloccaggio | Con freno g E n o E <
proteggere i sensori. Ordinarlo separatamente. LEKFS40E1-1500] 506 555 156 328 — — 130

%6 Quando si usano i fori per perni di posizionamento ~LEKFS40E[1-2000] 556 605 206 378
sulla parte inferiore, usare quello sul lato del corpo  LEKFS40E[1-250C] 606 655 256 428 6 2 300 280
o quello sul lato dell'alloggiamento. LEKFS40E[-300C] 656 705 306 | 478

LEKFS40E-3500] 706 755 356 528
LEKFS40EC-4000C] 756 805 406 578 8 3 450 430
LEKFS40E[1-4500C] 806 855 456 628
LEKFS40EC-50001 856 905 506 678
LEKFS40EC-6000 | 956 | 1005 | 606 | 778 | '° | 4 | 600 | S8
LEKFS40EC-7000] 1056 1105 706 878 12 5) 750 730
LEKFS40E1-800C] 1156 1205 806 978

14 6 900 880
LEKFS40E-900C] 1256 1305 906 | 1078
LEKFS40EC-1000C] 1356 1405 1006 | 1178 16 7 1050 | 1030
LEKFS40EC1-1100C] 1456 1505 1106 | 1278
LEKFS40EC-12000] | 1556 | 1605 | 1206 | 1378 | '© | 8 | 1200 ] 1180

45

6H9 (+g.030) prOf. 7

Cavo motore
2xQ5)

e

-~

(e}

M4 x 0.7

Opzione motore: con freno

(68)

Prof. filettatura 8
(terminale F.G.)

(214) Lunghezza cavo ~ 250
S (3.1) 65
|
| =1
o
N
15
Cavo motore (2 x @ 5) Cavo freno (@ 3.5)

P
Z
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YT Tipo senza stelo Serie LEKFS

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Dimensioni: Motore parallelo lato destro/sinistro

Opzione motore: con freno

Cavo freno (@ 3.5)

Cavo motore (2 x @ 5)

(24
141

(2.4)

20x 15

65 125

[124

—

lunghezza cavo ~ 250

Scanalatura del sensore
(1 fila per lato)

Prof. filettatura 7
(terminale F.G.)

Posizione di montaggio del motore:
Parallelo lato sinistro

Posizione di montaggio del
motore: Parallelo lato destro

95.7

[Tol

R S—re

42.7

95.7

2.7

Yo}
™

s ' Ty

LEKFS16RE
B
Dx 100 (=E F
( ) 3 H9 (+8.025)
100 (3%
nxo035 prot.
=N il
< - - - - |
[s)
® s ||t @3 Ho (99
rof. 3*5
3 H9(+8.025) p
prof. 35
G H 8
L
7 | (37) A (Distanza corsa unita di traslazione)? 37 (29.5)
(41) [39]%4 Corsa 39 [(41)]*4
(4) [21*4 Posizione diassel ~ [Posizione di asse]s 2[4
(@ 3H9)
o
| v
(1N
o <
Lunghezza cavo = 250
Cavo motore (2.4) 96 (2.4)
(2x@5) 65 80
Piano di riferimento di montaggio del —
corpo (campo dimensione B)*1 O 3 H9 (*39%%)prof. 3 <
p———— - Ito)
# #‘I _;éﬂrz_ 2
_ i _ [
3 ) I
4XM4x0.7 5 N
Prof. filettatura 6.4 |3 12
3 HO (*3°%) prof. 3
124]
50
(72)

%1 Quando si monta l'attuatore utilizzando il piano di riferimento di montaggio del corpo, impostare I'altezza della superficie opposta o del perno su 3 mm o
piu. (Altezza consigliata: 5 mm)
Inoltre, tenere presente che le superfici diverse dal piano di riferimento di montaggio del corpo (campo dimensione B) possono sporgere leggermente
dal piano di riferimento del montaggio del corpo. Assicurarsi di lasciare uno spazio di 1 mm o piu per evitare interferenze con pezzi, attrezzature, ecc.

#2

altri pezzi o le attrezzature presenti attorno all'unita di traslazione.

%3
#4
%5

Posizione dopo ritorno alla posizione iniziale.
[1se la direzione di ritorno alla posizione di 0 & cambiata.
Quando si usano i fori per perni di posizionamento sulla parte inferiore, usare quello sul lato del corpo o quello sul lato dell'alloggiamento.

Distanza entro cui l'unita di traslazione pud muoversi quando ritorna nella posizione di 0. Assicurarsi che i pezzi montati sull'unita non interferiscano con

Dimensioni [mm]
Modello L A B n D 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 2> | 200 180
LEKFS16[]E[]-250[1]| 366.5 | 256 | 330
LEKFS16[JE[]-300(]| 416.5 | 306 | 380 8 3 | 300 40 280 50
LEKFS16[JE[]-350[]| 466.5 | 356 | 430
LEKFS16[JE[]-400[]| 516.5 | 406 | 480
LEKFS16JEL-450C] 566.5 | 456 | 530 | '© | 4 | 400 380
LEKFS16[JE[]-500[ 1 616.5 | 506 | 580 | 12 | 5 | 500 480
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Serie LEKFS

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Dimensioni: Motore parallelo lato destro/sinistro

LEKFS25RE Opzione motore: con freno
B 10
D x 120 (=E) F
120 3H9 (5% Cavofreno (035) © 8
nx04s prf. 31 s
- Lunghezza cavo ~ 250 : 3
- - - - - [}
< (125.5) 24 5
(109) R 3
1o §l 3H9 (+g.025) @ 3H9 (+g.025 — o~ —
prof. 3+5 prof. 3*5 = = 2
G H ? i Cavo motore
I | 2x05)
i—'éé'—
L
10 (52) A (Distanza corsa unita di traslazione)*2 52 40.5
(56) [54]*4 Corsa 54 [(56)]*4 58
(4) [21* 2[4 . 75 46
[Posizione di asse]* [Posizifne di asse]*3 (75), .(46)
[ i === —J
[«)
w| gl8o
i 3 1
o °°T M4 x 0.7
g ¥ Prof. filettatura 7 (S1°?F3|atulfal d)el sensore
terminale F.G. ila per lato
o2t ! )
2]
Cavo motore %
(2x@5) g
S A @ 3H9 (5% prof. 3 (68.5) [ 24 £
Piano di riferimento di montaggio del 4xM5x0.8 , =
corpo (campo dimensione B)*! Prof. filettatura 8.5 — Posizione di montaggio del motore: | Posizione di montaggio del
N i i ) = © Parallelo lato sinistro motore: Parallelo lato destro
e 106 106
3
% [] ‘ [] [] ‘ ® é
N[ © i ©o| ~
<| < ‘ S| <
225 . | o . l .
3H9 (+g.025)
prof. 3
+1 Quando si monta I'attuatore utilizzando il piano di riferimento di
montaggio del corpo, impostare I'altezza della superficie
opposta o del perno su 3 mm o piu. (Altezza consigliata: 5 mm)
Inoltre, tenere presente che le superfici diverse dal piano di
riferimento di montaggio del corpo (c_ampo _dl_mepsmne B) Dimensioni [mm]
possono sporgere leggermente dal piano di riferimento del
montaggio del corpo. Assicurarsi di lasciare uno spazio di 1 mm Modello L A B n D E F|G|H
o pill per evitare interferenze con pezzi, attrezzature, ecc. LEKFS2500EC-5000 | 2105 | 56 | 160 20 30
2 Distanza entro cui l'unita di traslazione pud muoversi quando ~ LEKFS2500E[-10000 | 260.5 | 106 | 210 | 4 | — | — 100
ritorna nella posizione di 0. Assicurarsi che i pezzi montati LEKFS250E-15000 | 310.5 | 156 | 260
sull'unita non interferiscano con altri pezzi o le attrezzature LEKFS250IE[1-200C1 | 360.5 | 206 | 310 6 5 240 290
presenti attorno all'unita di traslazione. LEKFS25E1-250 | 4105 | 256 | 360
+*3 Posizione dopo ritorno alla posizione iniziale. LEKFS250EC-3000] | 4605 | 306 | 410
*g g se 'da‘ direzione .d; ritorno alla .pé’.Sim.”? dioe Ctambil"l"ta- ., LEKFS250EC-3500 | 5105 | 356 | 460 | 8 | 3 | 360 | . | 340 | ,o
" inforiore, usare quellosul o delcorpo o quellosul ato . LEKFS2SEC-4000] [ 5605 | 406 | 510
dellalloggiam oo pooa LEKFS250EC-4500 | 6105 | 456 | 560 | . [ , [ o 460
+ Questo disegno mostra la posizione di montaggio del motore per LEKFS2501EC1-50001 | 660.5 | 506 | 610
il modello parallelo sul lato destro. LEKFS25E1-6001 | 760.5 | 606 | 710 | 12 5 600 580
LEKFS250JE[1-7000] | 860.5 | 706 | 810 | 14 6 720 700
LEKFS250]E-800] | 960.5 | 806 | 910 | 16 7 840 820

47

~
Z

SvVC



YT Tipo senza stelo Serie LEKFS

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Dimensioni: Motore parallelo lato destro/sinistro

LEKFS32RE Opzione motore: con freno
20
B 15 o
D ST
x 150 (= E) 15 il [
150 5H9 ('3 )
nx@5.5 prof. 56 Cavofreno (93,5 s
= 8 3
© Lunghezza cavo ~ 250 °
o - - - - - Le——t7T o ©
© ==t 9 §
3
(137) &% 24) &
© d 0 f \5HO (5%°) @ 5H9 ('3 - (116.5) i [
prof. 56 prof. 5*6 - f —
3 Z — )
G 25 - 2
Cavo motore
o®o0 o —
(2x@5)
© 0O
L
10 (62) A (Distanza corsa unita di traslazione)*2 62 55
(66) [64]%* Corsa 64 [(66)]*
(4) [21* 20@n | 70
\ [Posizione di asse]* [Posizione di asse]*S; (?let zirealrgre (8.5, (59.9) 48
| © rd
o 1 v [ i ~ ]
g =1 18
[ | ~ ™.
Scanalatura del sensore*d @f ol & M4 x 0.7 Lo_T
(1 fila per lato) g8 Prof. filettatura 8 ©
(terminale F.G.) 7.5
064 0 6.4 (4 luoghi)
5H9 M6 (4 luoghi) (124
@ Posizione di montaggio del motore:
T [== gT Cavo motore m g Parallelo Iato1s3|r2||s5tro
D o = 2x0@5) © § -
c-C S| @ 5H9 (*§%°) prof. 8 s (94) 24) 8 s =5
(prof. controforo 3) (73.5) E] ol o %
. A . . /i A\ ©| © i
Piano di r|fer|m§nto dl. montagglo del 4x M6 x 1 Prof. filsttatura 15.2 — p ‘
corpo (campo dimensione B) ) ] ]
(prof. controforo 3) _ ®| '
\_\ . . L- - — < Posizione di montaggio del
% 5 o motore: Parallelo lato destro
- - - 7 - N 1325
I73) = ® t ®
3lal |C C |5H9 (™) prof. 8 % ol &
(prof. controforo 3) ‘ ©l ©
21 — *
42
70
(122)
#1 Quando si monta I'attuatore utilizzando il piano di riferimento di
montaggio del corpo, impostare I'altezza della superficie opposta o del ) L.
perno su 3 mm o piu. (Altezza consigliata: 5 mm) Dimensioni [mm]
Inoltre, tenere presente che le superfici diverse dal piano di riferimento di Modello L A B n D E G
montaggio del corpo (campo dimensione B) possono sporgere LEKFS32E[]-50] 245 56 180
leggermente dal piano di riferimento del montaggio del corpo. Assicurarsi  LEKFS32JE-100C] 295 106 230 4 — — 130
di lasciare uno spazio di 1 mm o piu per evitare interferenze con pezzi, LEKFS320E]-1500] 345 156 280
attrezzature, ecc. LEKFS320E1-2000] 395 | 206 | 330
=2 Distanza entro cui l'unita di traslazione puo muoversi quando ritorna nella | EKFS3200EC-2500 445 | 256 | 380 6 2 300 | 280
posizione di 0. Assicurarsi che i pezzi montati suII'Emi'Fa‘ non interferiscano | EKFS32C]E[1-300C] 495 | 306 | 430
s Icjon altri ped22| 0 l% attreZﬁature presenti a_ttlomo all'unita di traslazione. LEKFS320E1-3500] 545 | 356 | 480
*9 Fosizione dopo ritomo ata posizione Iniziate. LEKFS320E-4000] | 595 | 406 | 530 | 8 3 | 450 | 430
#4 [ ] se la direzione di ritorno alla posizione di 0 € cambiata. LEKFS320EL-4500] 645 456 580
=5 E necessario un distanziale (BMY3-016) per proteggere i sensori. T
Ordinarlo separatamente. tgﬁggggggg_gggg Sgg 282 ggg 10 4 600 580
%6 Quando si usano i fori per perni di posizionamento sulla parte inferiore, LEKFS3200EC-70000 895 206 830 2 5 750 730
usare quello sul lato del corpo o quello sul lato dell'alloggiamento. LEKFS320E-8000] 995 806 930
+7 Quando il separatore viene rimosso dal tabella. LEKFS32.EL-9000] 1095 | 906 | 1030 14 6 900 880
* Questo disegno mostra la posizione di montaggio del motore per il LEKFS32LE '1 000 1195 1 1006 | 1130 16 7 1050 | 1030
modello parallelo sul lato destro. LECH- O 9
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Serie LEKFS

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Dimensioni: Motore parallelo lato destro/sinistro

LEKFS40RE Opzione motore: con freno
B 20 o
D x 150 (= E) 60 15 %}ﬂiﬁ
150 [
o
nxo06.6 6H9 (5°%°) prof. 676 g
. o
Lunghezza cavo ~ 250 g
~ — ©
L = = = - - - - EE:% = E;
(138.5) (164.5) 2.4) 2
~ 1 6H9 (5% @ 6H9 (*8-030)/ — ] 3
prof. 6*6 prof. 6+6 —
= = = ® o © . Cavo motore
G 70 E (2x@5)
H- o o o |
L
13 (86) A (Distanza corsa unita di traslazione)*2 86 62.4
(90) [88]** Corsa 88 [(90)]**
(4) 21 2[4+ 85 (60
[Posizione di asse]*4 [Posizione di asse]' 5 (6.5) (60)
i T 1 B
‘ 1 g EE[ @o
Scanalatura del sensore*> ©| © M4 x0.7 wof |
(1 fila per lato) gl € Prof. filettatura 8 8
(terminale F.G.)/ =™~
24
= Posizione di montaggio del motore:
Cavo motore < Parallelo lato sinistro
(2x@5) 8 153
(121.5) l24) & ‘
@ 6HY (5% prof. 7 (95.5) il e . ‘ 0
Piano di riferimento di montaggio del v = o %
4xM8x1.25 — 3 '
i ] #1 — ©| ©
corpo (campo dimensione B) Prof. filettatura 13 g . .
_‘ 2 = 5 —5—o . 3 Posizione di montaggio del motore:
© Parallelo lato destro
© 153
® =+ ®
[e) [e] ‘
< ~ ® ®
~ 6H9 (+g.030) prof. 7 o «
30 ©le
| o L]
60
106
(170)
#1 Quando si monta I'attuatore utilizzando il piano di riferimento di
montaggio del corpo, impostare I'altezza della superficie oppostao del  Dimensioni [mm]
perno su 3 mm o piu. (Altezza consigl_igta_: 5 mm) ' o Modello L A B n D E G
In_oItre, tengre presente che le su_perflm_dwerse dal piano di riferimento LEKFS400EC-15000 403.4 156 328 4 _ 150 130
di montaggio del corpo (_campo dimensione B) possono sporgere ~ LEKFS400E1-2000] 453.4 206 378
Ie_ggermente dal piano d_| nfenmentlc‘a del mqntagglo del corpo. ASS|cura_1rS| LEKFS40E[1-2500] 503.4 256 428 6 P 300 280
di lasciare uno spazio di 1 mm o piu per evitare interferenze con pezzi, LEKFS400EC-3000] 553.4 306 478
) ;.“'ezza‘”’e’ O ita dl raslazions bt . _ | LEKFS400EC-3500 | 603.4 | 35 | 628
* |st.af12a ec:]_tgo Zw .unlta Q| t;asl azione puot T'UOTﬁrSI'tc‘]uand? trlttr)frn_a nella "EKFS4001EC-4000] 653.4 406 578 8 3 450 430
ggzlzlct)r??)e;zi.o Izsz?rr:zr::t:urzIpﬁgzéln?;c;?t:réiualI?unr:itaan(;)i r:r:sgz?(;lr?gano LEKES40CEL-4500] 703.4 456 628
+3 Posizione dopo ritorno alla posizione iniziale. tEEigngED'gggm ;ggi ggg s;g 10 4 600 580
4 [ ] se la direzione di ritorno alla posizione di 0 & cambiata. LEKFS ODED- OOD '4 = 7 o - =
+5 E necessario un distanziale (BMY3-016) per proteggere i sensori. 400EC)-7000) 953. 06 878 5 50 30
Ordinarlo separatamente. tEE’;g:gDED'gggD 1?53'2 806 19778 14 6 900 880
%6 Quando si usano i fori per perni di posizionamento sulla parte inferiore, CIECH L] 53. 906 078
usare quello sul lato del corpo o quello sul lato dell'alloggiamento. LEKFS40CIEC-100001 | 1253.4 | 1006 | 1178 | 16 | 7 | 1050 | 1030
# Questo disegno mostra la posizione di montaggio del motore per il LEKFS400EC-11000 | 1353.4 | 1106 | 1278 18 8 1200 | 1180
modello parallelo sul lato destro. LEKFS400E-12000 | 1453.4 | 1206 | 1378
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serie LECST]

e Tipo senza stelo =
Trasmissione a vite a ricircolo di sfere &
Serie LEKFS LekFs2s, 32, 40 C

Codici di ordinazione

200
6666 ééé éécbeb

UK
CA

Per maggiori dettagli, vedere pagina 128.

serie LECY[] Ppag. 60

LEKFS3

o Taglla 9 Posizione di e Passo [mm] e Corsa [mm] @ Opzione motore
montaggio del motore Simbolo | LEKFS25 [ LEKFS32 [ LEKFS40 50 50 [ — T Senzaopzione ]
32 = In linea H 20 24 30 a a [ B | Confreno
40 R | Parallelo lato destro A 12 16 20 1200 1200
L |Parallelo lato sinistro B 6 8 10 * Per i dettagli, fare riferimento alla tabella
della corsa applicabile qui sotto.
9 Tipo di motore 0 Applicazione di grasso @Tipo con driver
— : - (Fascetta di tenuta) Driver Tensione di Taglia
Simbo o | Tao”a . oﬁriver compenii| | [T=_1 Con | compatibili | aimentazione [V} [ 25 [ 32 | 40
9 P [N | Senza (specifica rullo) \ — | Senza driver — o0 0
S2*1 | Servomotore AC| 100 | 25 | A1/A2 |LECSALL-S1 Al | LECSA1-S0[dai00a120 | @ | @ [ —
4 meremenaler 00, 40 A2 LLOSAZ S O Tipo con cavo*' = B2 | LECSB2-TL | da200a240| @ | @ | @
Co TLEGSCoTS — Senza cavo C2 | LECSC2-T[]|da200a230 @ | @ | @
T6*2 100 | 25 o0l LECeND To ] S Cavo standard S2 | LECSS2-T(] |da200a240 @ | @ | @
S>  [LECSS2-T5 R | Cavo robotico (cavo flessibile) N2 | LECSN2-T5 | da200a240 | @ | — | —
- ; E2 |LECSN2-T5-E|da200a240 @ | — | —
Servomotore B2 LECSB2-T7 *1Un cavo motore g un cavo encoder sono inclusi 92 [LECSN2-T5-9| da200a240 | @ | — | —
AC Co LECSC2-T7 con il prodotto. (E incluso anche un cavo del freno a a
T7 200 | 32 se si seleziona I'opzione motore “B: con freno). P2 |LECSN2-T5-P|da200a240 | @ | — | —
(Encoder ND2ED28D2PDLECSND2-T7-0| 4o | 4 direzione di ingresso del cavo ND2 |LECSND2-TO| da200a240 | — | @ | @
assoluto) S2  [LECSS2-T7 standard & “(B) Lato opposto asse”. Per i ED2 |LECSND2-TL-E| da200a240 | — | @ | @
B2 LECSB2-T8 tipi con motore parallelo destro/sinistro 9D2 |LECSND2-TC19| da200a240 | — | @ | @
C2 |LECSC2-T8 della trasmissione a vite a ricircolo di
T8 400 | 40 proes PR LECSND2-T8.L) sfere, la direzione di ingresso del cavo & PD2 |LECSND2-TL-P| da200a240 | — | @ | @
"(A) Lato asse". (Per i dettagli, vedere * Quando si seleziona un tipo di driver, & incluso un
S p S2  |LECSS2-T8 pagina 111). cavo. Selezionare il tipo e la lunghezza del cavo.
*1 Per il tipo di motore S2, il suffisso del codice del driver i : i
compatFi)biIe ree Lunghezza del cavo*' [m] Esempio) gz?iacsgositsgggrgd(%zmzn; driver (LECSS2)
*2 Per il tipo con motore T6, il codice del driver compatibile & = Senza cavo —: Senza cavo e driver
LECSLI2-T5. 2 2 * Quando si seleziona il tipo di motore “T6”, selezionare
Guida di supporto/Serie LeFa 5 5 o def sequeni cver della serle LECSNTIT. N2,
La guida di supporto & stata proget- S A 10 L '
tata per supportare pezzi con grandi & - *1 La lunghezza dei cavi dell'encoder, del m Lunghezza cavo I/O [m]*’
sporgenze. (Catalogo web) - motore e del freno ¢ la stessa.
= Senza cavo
; B H Senza cavo (solo connettore)
Tabella corsa applicabile @: Standard [ 15
Taglia Carrera *1 Quando si seleziona “Senza driver” per il tipo di
50 [100|150/200|250|300|350|400|450|500|600 700 |800|900 1000/1100{1200 driver, & possibile selezionare solo “—: Senza
25 ® &6 &6 &6 &6 o o o o o o o o — | — | — |- cavo’. Vedere pagina 112 solo se & richiesto un
32 ® ©o  © © o o o o o o o o o e e — | — cavo I/0. (Le opzioni sono indicate a pagina 112).
40 - | -1 ®© ®© e &6 & & & o o o o o o o o

* Consultare SMC per tutte le corse non standard in quanto sono realizzate come ordini speciali.

Per i sensori, vedere da pagina 70 a pagina 73. ‘

Tipo

Driver compatibili

Tipo con ingresso a
impulsi/Tipo a

/H

Tipo coningresso a | Tipo a ingresso

diretto CC-Linlh i

Tipo con scheda di
rete -

o

impulsi
posnzwnamento .‘ ! ! I "‘m
Tipo di driver ‘ \ il p
! -l
Serie LECSA LECSB-T LECSC-T LECSS-T LECSNL-T
Numero di tabelle di punti *! Finoa7 Fino a 255 Fino a 255 (2 stazioni occupate) — Fino a 255
Ingresso a impulsi O O — — _
Bus di campo applicabile - — CC-Link SSCNETII/H PROFINET, EtherCAT

EtherNet/IP™

Encoder incrementale a

Encoder di controllo

Encoder assoluto a 22 bit

Encoder assoluto a 18 bit

Encoder assoluto a 22 bit

Encoder assoluto a 22 bit

17 bit
Funzione di comunicazione | Comunicazione USB Comunicazione USB, comunicazione RS422 Comunicazione USB Comunicazione USB
. - . 100 a 120 VAC (50/60 Hz), 200 a 240 VAC 200 a 230 VAC 200 a 240 VAC 200 a 240 VAC
Tensione di alimentazione [V] | 5y, , 53 vAC (50/60 Hz) (50/60 Hz) (50/60 Hz) (50/60 Hz) (50/60 Hz)
Pagina di riferimento 96

*1 La modalita tabelle di punti di LECSNOI-T e disponibile solo per PROFINET e EtherCAT.
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Serie LEKFS

Specifiche
Servomotore AC
Modello LEKFS25 LEKFS32 LEKFS40
Corsa [mm] da 50 a 800 da 50 a 1000 da 150 a 1200
i Orizzontale 10 20 20 30 40 45 30 50 60
Carico [kg]*! -
Verticale 4 8 15 5 10 20 7 15 30
Fino a 400 1500 900 450 1500 1000 500 1500 1000 500
da 401 a 500 1200 720 360 1500 1000 500 1500 1000 500
da 501 a 600 900 540 270 1200 1000 500 1500 1000 500
Velocita | Campo da 601 a 700 700 420 210 930 620 310 1410 940 470
o | [mms] corsa da 701 a 800 550 330 160 750 500 250 1140 760 380
_‘§ da 801 a 900 - - - 610 410 200 930 620 310
g da 901 a 1000 - - - 510 340 170 780 520 260
‘g da 1001 a 1100 - - - - — — 500 440 220
= da 1101 a 1200 - — — — - - 500 380 190
% Max. accelerazione/decelerazione [mm/s?] 20000 (Vedere le Catalogo web conoscere i limiti in base al carico di lavoro e al fattore di lavoro)
:l,. Ripetibilita di posizionamento [mm] +0.01
Movimento perduto per lasco [mm]+3 0.05 max.
Passo [mm] 20 [ 12 | e [ 24 | 16 8 | 3 [ 20 | 10
Resistenza a urti/vibrazioni [m/s?]+ 50/20

Tipo di attuazione

Vite a ricircolo di sfere (LEKFSL]), Vite a ricircolo di sfere + Cinghia (LEKFSCIR/L)

Tipo di guida

Guida lineare

Campo della temperatura d'esercizio [°C] da5a40
Campo umidita ambientale d'esercizio [%RH] 90 max. (senza condensazione)
Grado di protezione 1P30
o Uscita motore/Taglia 100 W/CJ40 200 W/J60 [ 400 W/J60
£ | Tipo di motore Servomotore AC (100/200 VAC)
@
E Tipo di motore S2, S3, S4: Encoder incrementale 17 bits (Risoluzione: 131072 p/rev)
§ | Encoder? Tipo di motore T6, T7, T8: Encoder assoluto 22 bits (Risoluzione: 4194304 p/rev) (Per LECSB2-TL], LECSS2-T()
"§ Tipo di motore T6, T7, T8: Encoder assoluto 18 bits (Risoluzione: 262144 p/rev) (Per LECSC2-T[J)
Q.
® | Assorbimento [W]*5 Max. assorbimento 445 Max. assorbimento 725 [ Max. assorbimento 1275
° g Tipo*6 Freno attivo senza alimentazione
& | Forza di tenuta [N] 78 | 131 255 131 [ 197 | 385 220 | 330 | 660
£ 5| Assorbimento a 20 °C [W] 6.3 7.9 7.9
8| Tensione nominale [V] 24 VDC (0/-10 %)
#1 Vendere le «Grafico velocita—carico (guida)» a pagina 28.
%2 La velocita ammissibile cambia in base alla corsa.
x3 Un valore di riferimento per correggere errori nel moto alternato.
#4 Resistenza agli urti: non si & verificato alcun malfunzionamento quando l'attuatore ¢ stato testato durante il test d’urto sia parallelamente che perpendi-

*5

colarmente rispetto al passo vite. (Il

test & stato eseguito con I'attuatore in fase iniziale).

Resistenza alle vibrazioni: sottoposto ad un test di vibrazione tra 45 e 2000 Hz non presenta alcun malfunzionamento. Il test & stato eseguito sia
parallelamente che perpendicolarmente rispetto al passo vite. (Il test & stato eseguito con I'attuatore in fase iniziale).

Indica il max. assorbimento durante il funzionamento (incluso il driver) Quando si seleziona la capacita di alimentazione, fare riferimento alla capacita di
alimentazione nel manuale operativo di ciascun driver.

%6 Solo quando é selezionata I'opzione motore "Con freno".
x7 Per i tipi di motore T6, T7 e T8, la risoluzione cambia a seconda del tipo di driver.
Peso
Serie LEKFS25
Corsa [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 41
Tipo di motore
T6 21 2.2 2.4 25 2.7 2.8 2.9 3.0 3.2 3.3 3.6 3.9 4.2
Peso aggiuntivo con freno [kg] S$2:0.2/T6:0.3
Serie LEKFS32
Corsa [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 71 7.5
Tipo di motore
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
Peso aggiuntivo con freno [kg] S3:0.4/T7:0.5
Serie LEKFS40
Corsa [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 71 7.4 7.7 8.0 8.6 9.2 9.8 104 | 11.0 | 116 | 122
Tipo di motore
T8 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
Peso aggiuntivo con freno [kg] S4:0.5/78:0.5
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YT Tipo senza stelo/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere Serie LE K F S

Costruzione: Motore in linea

@ 19
ES|

s
N7

189

‘—[ o'o ‘\P

=
; — © o ©

TN
of
.

e -a]
|

—
Ol

Componenti
N° Descrizione Materiale Nota N° Descrizione Materiale Nota
1 |Corpo Lega d'alluminio Anodizzato 16 |Boccola in elastomero NBR
2 |Guida — 17 |Stopper bandella Acciaio inox
3 | Albero vite aricircolo di sfere - 18 |Bandella di tenuta antipolvere Acciaio inox
4 | Dado vite aricircolo di sfere — 19 | Magnete di tenuta —
5 |Tavola Lega d'alluminio Anodizzato 20 |Cuscinetto — Corsa 300 mm min.
6 |Piastra di otturazione | Lega d'alluminio Anodizzato 21 |Cuscinetto —
7 |Supporto bandella di tenuta | Resina sintetica 22 | Magnete -
8 |Alloggiamento A Alluminio pressofuso | Rivestimento 23 | Assieme rullo — Senza applicazione di grasso

9 |Alloggiamento B Alluminio pressofuso | Rivestimento

Parti di ricambio/Confezione di grasso

10 |Stopper cuscinetto Lega d'alluminio : :
- — — Parte applicata Codice

11 |Montaggio motore Lega d'alluminio Rivestimento - — -

- Vite a ricircolo di sfere
e — Guida GR-S-010 (10 g)
13 |Protezione motore Lega d'alluminio Anodizzato Bandella di tenuta antipolvere GR-5-020 (20 g)
14 | Testata anteriore Lega d'alluminio Anodizzato (Quando si seleziona "Senza" per I'applicazione del
15 | Motore — grasso, il grasso viene applicato solo sul lato posteriore).

O
2
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Serie LEKFS

Costruzione: Motore parallelo lato destro/sinistr

0 © Q) ©
c-C B— c B-B
A-A
1 18
— T ©
® ® \ b
’ T I S ©
13 \ 0 | =
I - ==\ [ o0®0 o o ©
| ! = N
A = f— A
\ O =19 R00 YEAN ®
EE é@ 0l 8
|
Componenti \
N° Descrizione Materiale Nota N° Descrizione Materiale Nota
1 |Corpo Lega d'alluminio Anodizzato 21 |Magnete di tenut& —
2 |Guida \ — 22 |Cuscinetto \ \ — Corsa 300 mm min.
3 | Albero vite aricircolo di sfere “ - 23 |Cuscinetto \ \ -
4 | Dado vite aricircolo di sfere - 24 |Magnete \ \ -
5 |Tavola Lega d'alluminio Anodizzato 25 | Assieme rullo \ \ — Senza applicazione di grasso
6 |Piastra di otturazione Lega d'alluminio Anodizzato
7 |Supporto bandella di tenuta| Resina sintetica Parti di ricambio/Cinghia
8 |Alloggiamento A Alluminio pressofuso Rivestimento N° Taglia Codice
9 |Alloggiamento B Alluminio pressofuso |  Rivestimento 25 \ E-D-6-2
10 |Stopper cuscinetto Lega d'alluminio 14 32 \ IXE-D-S-3
11 |Piastra posteriore Lega d'alluminio Rivestimento 40 \ LE-D-6-4
12 |Puleggia Lega d'alluminio . . .
13 |Puleggia Lega dalluminio Parti di ricambio/Confezione di grasso
15 |Piastra copertura Lega d'alluminio Anodizzato Parte applicata Codice
16 |Distanziale tavola [ LEKFS32| Lega d'alluminio Anodizzato Vite a ricircolo di sfﬁre \
—_ Guida
17 |Motore _ : : . . GR-5-010 (10 g)
18 | Adattatore motore Lega d'alluminio Rivestimento Bandella di tenuta antipolvere GR-S-020 (20 g)
19 |Stopper bandella Acciaio inox (Quando si seleziona "Senza" per I'applicazione del
20 | Bandella di tenuta antipolvere AcGiaio inox grasso, il grasso viene applicato solo sul lato posteriore).
53
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YT Tipo senza stelo/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere Serie LE K F S

Dimensioni: Motore in linea

Servomotore AC

LEKFS25

Cavo motore

Cavo freno (@ 4.5)*5

@6)

| Cavo encoder
@7)

Eih

)

Con freno

Piano di riferimento di montaggio del
corpo (campo dimensione B)*1

#1

B 10
D x 120 (= E) F
120 3 H9 (+g.025) prof. 3*4
nx@4.5
<
oo} - - - - - - -
<
[Te) s 3 H9 (+8.025) @ 3 H9 (+8-025
rof. 3+4 rof. 3*4
P G P H
Scanalatura del sensore
L (2.2) (1 fila per lato)
10 | (52) A (Distanza corsa unita di traslazione)*2 52 169 (Con freno: 209)
(56) Corsa (54) Fine corsa lato 58
@ Posizione di rilevamento della fase Z: 2 +1)*3 motore _38,(
(@ 6H9)
| — | B —
= = 0 ! 8
© <
N
of
3 6 M4 x 0.7
(102) Prof. filettatura 8
(terminale F.G.)
64
45
4 x M5 x 0.8 Prof. 225
filettatura 6.4 O 3 HY ("3°%) prof. 3
N , . .y )

Ml

[{hd

50
3.5|||..|

3 H9 ("5%%®) prof. 3

Quando si monta I'attuatore utilizzando il piano di riferimento di montaggio del corpo, impostare I'altezza della superficie opposta o del perno su 3 mm o
piu. (Altezza consigliata: 5 mm)

Inoltre, tenere presente che le superfici diverse dal piano di riferimento di montaggio del corpo (campo dimensione B) possono sporgere leggermente dal
piano di riferimento del montaggio del corpo. Assicurarsi di lasciare uno spazio di 1 mm o piu per evitare interferenze con pezzi, attrezzature, ecc.

#2

altri pezzi o le attrezzature presenti attorno all'unita di traslazione.

#3
#4

La fase Z rileva prima la posizione a partire dal fine corsa del lato motore.
Quando si usano i fori di posizionamento della parte inferiore del corpo, non usare contemporaneamente il foro del perno inferiore dell’alloggiamento B.

Distanza entro cui l'unita di traslazione pud muoversi quando ritorna nella posizione di 0. Assicurarsi che i pezzi montati sull'unita non interferiscano con

Dimensioni [mm]
L
Modello Senza Con A B n D E F G H
bloccaggio| freno
LEKFS2500-500] 339 379 56 | 160 20 30
LEKFS2500-10000 | 389 429 | 106 | 210 | 4 — - 100
LEKFS25000-15000 | 439 479 | 156 | 260
LEKFS25[11-200C1 | 489 529 | 206 | 310
LEKFS25011-2500 | 539 | 579 | 286 |30 | © | 2 | 2% 220
LEKFS250-3000] | 589 629 | 306 | 410
LEKFS250-35001 | 639 679 | 356 | 460 | 8 3 | 360 | o | 340 | o
LEKFS2511-400C1 689 729 406 | 510
LEKFS25011-45001 | 739 779 | 456 | 560
LEKFS2500-5000 | 789 | 820 | 506 | 610 | © | * | 80 460
LEKFS25010-60001 | 889 929 | 606 | 710 | 12 5 | 600 580
LEKFS25011-700C1 | 989 1029 | 706 | 810 | 14 | 6 | 720 700
LEKFS25017-8000] | 1089 | 1129 | 806 | 910 | 16 7 | 840 820
54
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Serie LEKFS

Dimensioni: Motore in linea

LEKFS32
B 15
D x 150 (= E) 15
150 5 H9 (*3.9%°) prof. 55
nx@5.5
©|

Q - - - - - -—1%_. -

© T

0 +0.030 +0.030

10 5HI (o ) @5H9 (o)
prof. 55 prof. 5*5
G 25
L (2.2)
10 (62) A (Distanza corsa unita di traslazione)*2 62 201 (Con freno: 231)
Cavo freno (@ 4.5)*6 (66) Corsa (64) 70
Cavo motore (/6) / Cavo encoder (4)  Posizione di rilevamento della fase Z: 2 +1)*3 ::nggrsa lato 48
\ @7 (@ 5H9) oo
it e S| N
EE‘ o i - - 1 <
I1o) [e¢]
‘ i S 3
Scanalatura del sensore*4 @ 9
6 Con freno (1 fila per lato) <L 75| M4 x 0.7
(122) Prof. filettatura 8
70 (terminale F.G.)
@ 5 H9 ("3°%) prof. 5
Piano di riferimento di montaggio del 42
o I 4xM6x1
corpo (campo dimensione B) Prof filetiatura 9.8 21
o Yo} <
© o <

|5 Ho (*99%0) prof. 5

%1 Quando si monta I'attuatore utilizzando il piano di riferimento di montaggio del corpo, impostare I'altezza della superficie opposta o del perno su 3 mm o
piu. (Altezza consigliata: 5 mm)
Inoltre, tenere presente che le superfici diverse dal piano di riferimento di montaggio del corpo (campo dimensione B) possono sporgere leggermente dal
piano di riferimento del montaggio del corpo. Assicurarsi di lasciare uno spazio di 1 mm o piu per evitare interferenze con pezzi, attrezzature, ecc.

x2 Distanza entro cui l'unita di traslazione pud muoversi quando ritorna nella posizione di 0. Assicurarsi che i pezzi montati sull'unita non interferiscano con al-
tri pezzi o le attrezzature presenti attorno all'unita di traslazione.

+3 La fase Z rileva prima la posizione a partire dal fine corsa del lato motore.

#4 E necessario un distanziale (BMY3-016) per proteggere i sensori. Ordinarlo separatamente.

x5 Quando si usano i fori di posizionamento della parte inferiore del corpo, non usare contemporaneamente il foro del perno inferiore dell’alloggiamento B.

Dimensioni [mm]
L
Modello Senza A B n D E G
.| Con freno
bloccaggio
LEKFS32001-5000 391 421 56 180
LEKFS320-1000] 441 471 106 230 4 — — 130

LEKFS32000-15000 491 521 156 280
LEKFS320-20001 541 571 206 330
LEKFS320101-2500] 591 621 256 380 6 2 300 280
LEKFS320101-300C] 641 671 306 430
LEKFS32000-3500] 691 721 356 480
LEKFS32C]01-400C] 741 771 406 530 8 3 450 430
LEKFS320101-4500] 791 821 456 580
LEKFS320101-5000] 841 871 506 630
LEKFS32000-6000] 941 971 606 730
LEKFS320]01-7000] 1041 1071 706 830 12 5 750 730
LEKFS3211-800C] 1141 1171 806 930
LEKFS320-90001 1241 | 1271 906 | 1030
LEKFS320103-100000] | 1341 1371 1006 | 1130 16 7 1050 | 1030

> ZSvC

10 4 600 580

14 6 900 880




YT Tipo senza stelo/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere Serie LE K F S

Dimensioni: Motore in linea

Servomotore AC

LEKFS40
B 15
D x 150 (= E) 60
150 6 H9 ("5°%) prof. 65
nxQ6.6
\ ~|
© - - o
N~
~ 11 \6 H9 (+8.D30) 0 6 H9 (+8,030)
prof. 6*5 prof. 6%5
70
Cavo freno L (3.1)
(@ 4.5)*6 13 (86) A (Distanza corsa unita di traslazione)*2 86 223.5 (Con freno: 253.5)
(90) Corsa (88) Fine corsa lato 90
Cavo motore Cavo encoder 1.(4)  Posizione di rilevamento della fase Z: 2 +1)3 motore 61

@6)

\ | /@7 7

H T
g

6 Con freno

Piano di riferimento di montaggio del

corpo (campo dimensione B)*1

(D 6H9)
i+ 1 =1
1 [ I - [ 1 o
| H Ld
7 | . # 8
7 12, =
Scanalatura del sensore** / i }
(1 fila per lato) o] 8 M4 x 0.7
(170) Prof. filettatura 8
106 (terminale F.G.)
M 60 o6 H9 ("3-030) prof. 7
Prof. filettatura 13 30 S —
\ -
_ _ _ _ 0
| D D
§ :
‘ EE =
[ D D
N ~I H 6 HO (*2°%) prof. 7

%1 Quando si monta I'attuatore utilizzando il piano di riferimento di montaggio del corpo, impostare I'altezza della superficie opposta o del perno su 3 mm o

piu. (Altezza consigliata: 5 mm)

Inoltre, tenere presente che le superfici diverse dal piano di riferimento di montaggio del corpo (campo dimensione B) possono sporgere leggermente dal

piano di riferimento del montaggio del corpo. Assicurarsi di lasciare uno spazio di 1 mm o piu per evitare interferenze con pezzi, attrezzature, ecc.

x2 Distanza entro cui l'unita di traslazione pud muoversi quando ritorna nella posizione di 0. Assicurarsi che i pezzi montati sull'unita non interferiscano con al-
tri pezzi o le attrezzature presenti attorno all'unita di traslazione.

+3 La fase Z rileva prima la posizione a partire dal fine corsa del lato motore.

#4 E necessario un distanziale (BMY3-016) per proteggere i sensori. Ordinarlo separatamente.

x5 Quando si usano i fori di posizionamento della parte inferiore del corpo, non usare contemporaneamente il foro del perno inferiore dell’alloggiamento B.

Dimensioni [mm]
L
Modello Senza A B n D E G
bloccaggio Con freno

LEKFS4011-15001 564.5 | 594.5 156 328 4 — 150 130
LEKFSA0C11-20001 | 6145 | 6445 | 206 | 378

LEKFSA0C11-25001 | 6645 | 6945 | 256 | 428 | 6 > | 300 | 280
LEKFSA0CI-30001 | 7145 | 7445 | 306 | 478

LEKFS4000-3500] 764.5 | 794.5 356 528

LEKFSA0C1-40001 | 8145 | 8445 | 406 | 578 | 8 3 | 450 | 430
LEKFSA0C11-45001 | 8645 | 8945 | 456 | 628

LEKFSA0CI-50001 | 9145 | 9445 | 506 | 678

LEKFS4000-6000 | 10145 | 10445 | 606 | 778 | ° 4 | 600 | 580
LEKFS40000-70000 | 11145 | 11445 | 706 | 878 | 12 5 | 750 | 730
LEKFS400-800C1 1214.5 | 1244.5 806 978

LEKFSA0011-9000 | 13145 | 13445 | 906 | 1078 | '* 6 | %00 | 880
LEKFS4011-100001 | 1414.5 | 1444.5 | 1006 1178 16 7 1050 1030
LEKFS4011-11000] | 1514.5 | 15445 | 1106 1278

LEKFS4011-12000 | 1614.5 | 1644.5| 1206 1378 18 8 1200 1180
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orie LEKFS

Servomotore AC

LEKFS25R \
Cavo freno (0/4.5)
B
Dx120 (=E F Cavo motore
CE) 5 o (3%
120
prof. 34
nx@g45
—
il
© - - o o o
<
! : _
w §JL 3 H9 (+8.025) O 3H9 (+8.025
prof. 34 prof. 3+4 i A
G
Fine corsa lato
motore
L
10 | _(52)__ A (Distanza corsa uits difraslaziong) 2/ 52 _ 405 Scanalatura del sensore
(56) S (54) (1 fila per lato)
Al Posizignedi p’le(amento della fase Z: 2 +1)*3
(@ 3H9) \
I \
ol o]
[s2)
M4 x 0.7
Cavo motore (@ 6) X 4 X - 6
—_— w Prof. filettatura 7
Cavo encoder (@ 7) (terminale F.G.)
Piano di riferimento di montaggio del @ 3H9 (5%°) prof. 3 N— N
corpo (campo dimensione B)*! 4xM5x%08 = Posizione di montaggio del motore:| Posizione di montaggio del
\ Prof. filettatura 8.5 L Parallelo lato sinistro motore: Parallelo lato destro
% .8 106 106 j /
B - - N @© "
"')I ® e O ‘ 0
N OIS i ©o| ~
o [ Y . o ‘ D < <
0 ™ 3 HY (00 ° e Y
22.5 prof. 3+4
45
64
(102)

*1 Quando si monta I'attuatore utilizzando il piano di riferimento di montaggio del corpo, impostare I'altezza della supyficie opposta o del perno su 3 mm o

piu. (Altezza consigliata: 5 mm)

Inoltre, tenere presente che le superfici diverse dal piano di riferimento di montaggio del corpo (campo dimensione B) possono spprge

leggermente

dal piano di riferimento del montaggio del corpo. Assicurarsi di lasciare uno spazio di 1 mm o piu per evitare interferenze\con pezzi, attrezrature, ecc.
#2 Distanza entro cui l'unita di traslazione pud muoversi quando ritorna nella posizione di 0. Assicurarsi che i pezzi montati sil'unita ngn intetferiscano con

altri pezzi o le attrezzature presenti attorno all'unita di traslazione.
#3 La fase Z rileva prima la posizione a partire dal fine corsa del lato motore.
#*4 Quando si usano i fori di posizionamento della parte inferiore del corpo, non usare contemporaneamente il foro del perno inferio

ell’alloggiamento B.

. .. Dimensioni [mm]
Dimensioni )c:el motor - . [mm] il T AT B T n DT ETF 6 1h
Tipo di [——— o o LEKFS25000-500 2105 | 56 | 160 [ 20 | (30
motore sy Con freno ey Con freno el Con freno LEKFS25[1-100] | 260.5 | 106 | 210 | 4 | — | — 100
LEKFS2500-15000 | 310.5 | 156 | 260
S2 | 1165 | 153.4 | 87 123.9 | 14.1 15.8
T6 | 111.9 | 1525 | 824 | 123 14.1 15.8 LEKFS25000[F2000 | 360,51 206 [8101} o | ,, | 5 220
: . : - : LEKFS2500-25000 | 410.5 | 256 | 360
LEKFS25011-300] | 460.5 | 306 | 410
LEKFS250100-3500] | 510.5 | 356 | 460 | 8 | 3 | 360 | . | 340 | ,.
LEKFS25000-4000] | 560.5 | 406 | 510
LEKFS250-4500 | 610.5 | 456 | 560
LEKFS250001-50000 | 660.5 | 506 | 610 | 0 | 4 | &0 460
LEKFS2500-6000] | 760.5 | 606 | 710 | 12| 5 | 600 580
LEKFS250001-7000] | 860.5 | 706 | 810 | 14 | 6 | 720 700
LEKFS2500-8000] | 960.5 | 806 | 910 | 16 | 7 | 840 820
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LEKFS

Servomotore AC

Dimensioni: Motore parallelo lato destro/sinistro

LEKFS32
B 15
D x 150 (= E) 15 Opzione mo\o/e: con freno
1\5\0 5 HY (*5.9%) Cavo freno
nxQ55 prof. 55 (@ 4.5)
’ N Cavo encoder Cavo rotore
©
8 ,’ o - - - - = — —=1 (Q 7) 3 3 6)
| |
: % e =3
prof. 5*5 @5 Ho (9% % OO
prof. 5*5 TN : \
G 25 S 960
Fine corsa | otore
L /
10 | [(62) A (Distanza corsa unita di traslazione)*2 Zﬁz/ 55
66 Corsa — | (64
= @) Posione diri 3 (64) 06.4 Q 6.4 (4 luoghi)
<=2 Posizione di rilevamento della fase Z: 2 +1) Sepivatore O 549 (M6 (4 luoghi)
@ 5H9 di tabe{la .
e P £ ® D
g — | f—: v i et o — ]
' ! o o
, | : g B
| M @
©| ©' 5 Cc-C
©
&) X oA . M4 x 0.7
\ -
\ Prof. filettatura 7
Cavo encoder (0 7) w (terminale F.G.)
@ 5 H9 (9% prof. 8 / :Jg\g motore
Piano di fiferimento di (prof. controforo 3) N
montagglo del corpo " ] P SAR Posizione di montaggio del motore: | Posizione di montaggio del motore:
(campo dimensione B)*" 4 x M6 x 1 Prof. filettatura 15.2 arallelo lato sinistro Parallelo lato destro
I / (prof. controforo 3) \
L 0 132.5 132.5
- - - - E ol
& \ ‘ ‘ |
‘ - - Bl Bl ] :‘_r - ® ® ® ‘ ®
1K, N | | gl o
o LO o (] @ [ ]
el 1€/l | € 519 (990)prof. 8 ‘ ‘
29 (prof. controforo 3)
42,
70
(122)

#1 Quando si monta l'attuatore utilizzando il piano di riferimento di montaggio del corpo, impostare I'altezza della super{icie opposta o del perno su 3 mm o
pil} (Altezza consigliata: 5 mm,

#2 Distanza entro cui l'unita di traslazione pud muoversi quando ritorna nella posizione di 0. Assicurarsi che i pezzi montati syll'unita non interferiscano con
altri pezzi o le attrezzatyre presenti attorno all'unita di traslazione.

*3 La fase Zrileva prima/fa posizione a partire dal fine corsa del lato motore. Dimensioni [mm]
x4 E pecessario un disfanziale (BMY3-016) per proteggere i sensori. Modello L A B n D E G
Ordinarlo separatafmente. LEKFS320000-5000 245 | 56 | 180
x5 Qpando si usang’i fori di posizionamento della parte infell'iore.del LEKFS3201000-1000] 205 | 106 | 230 | 4 | — | — | 130
cq)r;?o, non usafe contemporaneamente il foro del perno inferiore LEKFS320-15000 345 | 156 | 280
#6 dqigigzgﬁla pzrr];(t)o?é viene rimosso dal tabella LoLdre b L L) 395 | 206 | 330
| ' LEKFS320000-25000 445 256 | 380 | 6 2 | 300 | 280
Dimensijéni del motor [mm] LEKFS32000-30000 | 495 | 306 | 430
] ] X w Z LEKFS3200010-3500] 545 | 356 | 480
Tipo di =~ Sonza Sorza LEKFS320000J-4000] | 595 | 406 | 530 | 8 | 3 | 450 | 430
motore bloccaggio Con freno bloccaggio Con freno bloccaggio Con freno LEKFS320000-4500] 645 456 | 580
83 | 1217 | 1503 | 882 | 1168 | 171 | 17.1 LEKFS3201010-5000 | 695 | 506 | 630 | .| , | 500 | 580
T7 | 1101 | 1469 | 766 | 1134 | 1714 | 17.1 LEKFS3200000-6000 | 795 | 606 | 730
LEKFS3200001-7000] 895 | 706 | 830 | 12 | 5 | 750 | 730
LEKFS3201010-80001 995 | 806 | 930
LEKFS3201L1-0000] | 1095 | 906 |1030| '* | © | 990 | 880
LEKFS32[][][]-1000]| 1195 | 1006 |1130| 16 | 7 |1050| 1030
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Serie LEKFS

Dimensioni: Motore parallelo lato destro/sinistro

O

LEKFS40R
B Opzione motore: con freno
15
D x 150 (= E) 60 6 H (+8.oso> Cavo freno
150 prof. 6+5 4.9
NnxJ6.6 Cavo encoder Cavo motore
x @7) \
~
© - - - - - 4
© -
ﬁ = —
~ +0.030 | |
i g Hfg (6*05 ) e —
prof. O 6 H9 (+g.oao C
prof. 6*5
// 70
Fine corsa lato motore
L
13 (86) A (Distanza corsa unita di raslazione)’2 /86 62.4
(90) Corsa (88) 90
“),| Posizione di rilevamento della fase Z: 2 +1)3 74 (60) 61
(@ 6H9)
I —| (— | |1 1
‘ | o] ©
i | &) »o-t - ©
Scanalatura del sensore* @l @ ot
(1 fila per lato) B M4 x 0.7 8
X (2.4) Prof. filettatura 7
terminale F.G.
Cavo motore (@ 6) w (terminale F.G:)
Cavo encoder (@ 7) N
iriferimento di mon- +0.030 N
taggio del corpo (G @6H9 (o ")prof. 7 g =
dimensione B)*1 filettatura 13
e , , ,; . Posizione di montaggio del motore: /Posiﬁone di montaggio del motore:
- - 1 3 Parallelo lato sini Parallelo lato, d
= = — arallelo lato sinistro arallelo lata destro
I —
—— =
o e | T
[e) [e) ‘ g\-\ 0 /
SEEN oo (3°%) $ﬁﬁ§’ | s
30 prof. 7 ) . ‘ o . . 'y
|| T \ \
60
106 P
(170) +1 Quando si monta I'attuatore utilizzando il piano di riferimento di
montaggio del corpo, impostare I'altezza della superficie opposta o del
perno su 3 mm o piu. (Altezza consigliata: 5 mm)
Inoltre, tenere presente che le superfici diverse dal piano di riferimento
di montaggio del corpo (campo dimensione B) possono sporgere
leggermente dal piano di riferimento del montaggio del corpo.
Assicurarsi di lasciare uno spazio di 1 mm o piu per evitare
Di . . interferenze con pezzi, attrezzature, ecc.
imensioni [mm] %2 Distanza entro cui l'unita di traslazione pud muoversi quando ritorna
Modello L A | B |nD|E |G nella posizione di 0. Assicurarsi che i pezzi montati sull'unita non
LEKFS4001001-15000 403.4 | 156 | 328 | 4 | — | 150 | 130 interferiscano con altri pezzi o le attrezzature presenti attorno all'unita
LEKFS4001010-2000] 453.4 | 206 | 378 di traslazione.
LEKFS4010-2501 503.4 | 256 | 428 | 6 | 2 | 300 | 280 *3 I?a fase Z rileva prima la posizione a partire dal fine corsa del lato motore.
LEKFS400-300C] 553.4 | 306 | 478 =4 E necessario un distanziale (BMY3-016) per proteggere i sensori.
LEKFS40000-3500] | 603.4 | 356 | 528 Ordinarlo separatamente. oy
/ LEKFS4000-4000] 6534 | 406 | 578 | 8 | 3 | 450 | 430 x5 Quando si usano i fori di posizionamento della parte inferiore del
- corpo, non usare contemporaneamente il foro del perno inferiore
LEKFS40000C-45000 703.4 | 456 | 628 dell’alloggiamento B.
LEKFS400000-50000 753.4 | 506 | 678 10l 4 | 600 | 580
LEKFS40000C-60000 853.4 | 606 | 778 . Lo
LEKFS4001C1C1-7000C] 953.4 | 706 | 878 | 12| 5 | 750 | 730 Dimensioni del motor [mm]
LEKFS400001-80007 1053.4 | 806 | 978 o X w 4
LEKFS40LILIL1-900L] | 11534 | 906 | 1078 i Il il e r-lr-\lgtc:)?(; SEi Con freno LI Con freno ST Con freno
LEKFS40]J1-1000]| 1253.4 | 1006 | 1178 | 16 | 7 | 1050 | 1030 bloccaggio bloccaggio bloccaggio
LEKFS40C1[11-1100[1| 1353.4 | 1106 | 1278 18| 8 |1200| 1180 S4 149.2 177.8 110.2 138.8 17.1 17.1
LEKFS40[]J11200[] | 1453.4 | 1206 | 1378 T8 137.3 1741 98.3 135.1 171 171
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Servomotore IN®) scrie LECYD

e Tipo senza stelo

Trasmissione a vite a ricircolo di sfere

Serie LEKFS LEkFs25,32,40 ( €
Per maggiori dettagli, vedere paglna 128

Codici di ordinazione

LEKFS|3 —-1200( B|N|-

&ééé ééé éé&»&

0 Taglia 9 Posizione di montaggio 9 Tipo di motore

del motore Simbolo Tipo Uscita [W] 0 Taglia @Tipo con driver | Driver compatibili
32 — In linea M2 LECYM2-V5
*1
40 R | Parallelo lato destro v6 100 25 u2 LECYU2-V5
ini Servomotore AC _
L |Parallelo lato sinistro V7 200 30 M2 LECYM2-V7
(Encoder assoluto) u2 LECYU2-V7
M2 LECYM2-V8
E 400 40 U2 LECYU2-V8

=1 Per il tipo di motore V6, il suffisso del codice del driver compatibile € V5.

a Passo [mm] 6 Corsa [mm] 6 Opzione motore 0 Applicazione di grasso
Simbolo| LEKFS25 | LEKFS32 | LEKFS40 50 50 — Senza opzione (Fascetta di tenuta)
H 20 24 30 a a B Con freno — Con
A 12 16 20 1200 1200 N Senza
B 6 8 10 (specifica rullo)
@ Tipo di cavo 9 Lunghezza del cavo @Tipo con driver m Lunghezza cavo I/O [m]*"
- Senza cavo dell’attuatore [m] Driver Tensiong di - Senza cavo
S Cavo standard - Senza cavo compatibili | alimentazione [V] H Senza cavo (solo connettore)
R | Cavo robotico (cavo flessibile) 3 3 — Senza driver — 1 1.5
5 5 M2 | LECYM2-VL] | da 200 a 230 1 Quando si seleziona “Senza driver’
A 10 U2 | LECYU2-V[] |da 200 a 230 per il tipo di driver, & possibile
C 20 « Si seleziona un tipo di driver, & selezionare solo “—: Senza cavo”.
incluso un cavo. Selezionare il tipo Vedere pagina 123 solo se &
e la lunghezza del cavo. richiesto un cavo I/0. (Le opzioni
sono indicate a pagina 123).
Tabella corsa applicabile @: Standard
Serie Sorsd
50 100 150 200 | 250 300 350 | 400 450 500 | 600 700 800 | 900 | 1000 | 1100 | 1200
25 [ ] [ ] [ ) [ ] [ ] [ ) [ ] [ ] [ ] [ ) [ ] [ ] [ ] — — — —
32 [ ) [ ) [ ] [ ) [ ) [ ] [ ] [ ) [ ] [ ] [ ) [ ) [ ] [ ) [ ) - —
40 — - [ ] [ ] [ ] [ ) [ ] [ ] [ ) [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ]

# Consultare SMC per tutte le corse non standard in quanto sono realizzate come ordini speciali.

| Per i sensori, vedere da pagina 70 a pagina 73.

Driver compatibili

I'il IMECHATROLINK- IT H MECHATROLINK- I
Tipo di driver
Serie LECYM LECYU
Bus di campo applicabile MECHATROLINK-I MECHATROLINK-II

. Encoder
Encoder di controllo assoluto a 20 bit
Dispositivo di comunicazione Comunicazione USB, comunicazione RS-422
Tensione di alimentazione [V] da 200 a 230 VAC, (50/60 Hz)
Pagina di riferimento 116
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Serie LEKFS

Specifiche
Servomotore AC
Modello LEKFS25[1V6 LEKFS32[1V7 LEKFS40[1V8
Corsa [mm] da 50 a 800 da 50 a 1000 da 150 a 1200
i Orizzontale 10 20 20 30 40 45 30 50 60
Carico [kg]*! -
Verticale 4 8 15 5 10 20 7 15 30
Fino a 400 1500 900 450 1500 1000 500 1500 1000 500
da 401 a 500 1200 720 360 1500 1000 500 1500 1000 500
da 501 a 600 900 540 270 1200 1000 500 1500 1000 500
Velocita* | Campo da 601a700 700 420 210 930 620 310 1410 940 470
o | [mm/s] corsa da 701 a 800 550 330 160 750 500 250 1140 760 380
_‘§ da 8012900 - - - 610 410 200 930 620 310
g da 901 a 1000 - - - 510 340 170 780 520 260
‘g da 1001 a 1100 - - - - — — 500 440 220
= da 1101 a 1200 - — — — - - 500 380 190
% Max. accelerazione/decelerazione [mm/s?] 20000 (Vedere le Catalogo web conoscere i limiti in base al carico di lavoro e al fattore di lavoro
:l,. Ripetibilita di posizionamento [mm] +0.01
Movimento perduto per lasco [mm]+3 0.05 max.
Passo [mm] 20 [ 12 | 6 [ 24 | 16 8 | 3 [ 20 | 10
Resistenza a urti/vibrazioni [m/s?]+ 50/20

Tipo di attuazione

Vite a ricircolo di sfere (LEKFSL]), Vite a ricircolo di sfere + Cinghia (LEKFSCIR/L)

Tipo di guida

Guida lineare

Tensione nominale [V]

24 VDC (0/-10 %)

Campo della temperatura d'esercizio [°C] da5a40
Campo umidita ambientale d'esercizio [%RH] 90 max. (senza condensazione)
Grado di protezione 1P30
o, | Uscita motore/Taglia 100 W/C140 [ 200 W/CI60 [ 400 W/CJ60
§§ Tipo di motore Servomotore AC (100/200 VAC)
§§ Encoder Encoder assoluto 20 bits (Risoluzione: 1048576 p/rev)
@ Assorbimento [W]+5 Max. assorbimento 445 [ Max. assorbimento 725 [ Max. assorbimento 1275
o | Type*® Freno attivo senza alimentazione
£2 | Forza di tenuta [N] 78 | 131 255 131 [ 197 | 385 220 | 330 660
g% Assorbimento a 20 °C [W] 5.5 6 6
o

* % ¥ ¥
AN =

Vendere le «Grafico velocita—carico (guida)» a pagina 36.

La velocita ammissibile cambia in base alla corsa.

Un valore di riferimento per correggere errori nel moto alternato.
Resistenza agli urti: non si & verificato alcun malfunzionamento quando l'attuatore € stato testato durante il test d’urto sia parallelamente che perpendi-

colarmente rispetto al passo vite. (Il test & stato eseguito con I'attuatore in fase iniziale).
Resistenza alle vibrazioni: sottoposto ad un test di vibrazione tra 45 e 2000 Hz non presenta alcun malfunzionamento. Il test & stato eseguito sia
parallelamente che perpendicolarmente rispetto al passo vite. (Il test € stato eseguito con I'attuatore in fase iniziale).

%5

alimentazione nel manuale operativo di ciascun driver.

Indica la max. potenza durante il funzionamento (incluso il driver) Quando si seleziona la capacita di alimentazione, fare riferimento alla capacita di

%6 Solo quando & selezionata I'opzione motore "Con freno".
Peso
Serie LEKFS25C1V6
Corsa [mm] 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 600 700 800
Tipo di motore 2.1 2.2 24 25 2.7 2.8 2.9 3.0 3.2 3.3 3.6 3.9 4.2
Peso aggiuntivo con freno [kg] 0.3
Serie LEKFS32C1V7
Corsa [mm] 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 600 700 800 900 1000
Tipo di motore 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 71 7.5
Peso aggiuntivo con freno [kg] 0.7
Serie LEKFS40C1V8
Corsa [mm] 150 200 250 300 350 400 450 500 600 700 800 900 1000 | 1100 | 1200
Tipo di motore 6.0 6.3 6.6 6.9 7.2 7.5 7.8 8.1 8.7 9.3 9.9 10.5 111 1.7 12.3
Peso aggiuntivo con freno [kg] 0.7
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YT Tipo senza stelo/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere Serie LE K F S

Costruzione: Motore in linea

Servomotore AC

@ @

f 7
7 I 4 9 _J !
e ——— —
= | - _dL -
Aa = o
A—
1y = A} 1 [}
o o © T R AN
) 1 i I . [ [
o]
° ° 5 |
A-A

Componenti
N° Descrizione Materiale Nota N° Descrizione Materiale Nota
1 |Corpo Lega d'alluminio Anodizzato 16 |Boccola in elastomero NBR
2 |Guida — 17 | Stopper bandella Acciaio inox
3 | Albero vite aricircolo di sfere — 18 |Bandella di tenuta antipolvere |  Acciaio inox
4 | Dado vite a ricircolo di sfere — 19 | Magnete di tenuta —
5 |Tavola Lega d'alluminio Anodizzato 20 |Cuscinetto - Corsa 300 mm min.
6 |Piastra di otturazione | Lega d'alluminio Anodizzato 21 |Cuscinetto -
7 |Supporto bandella di tenutal Resina sintetica 22 |Magnete —
8 |Alloggiamento A Alluminio pressofuso |  Rivestimento 23 | Assieme rullo — Senza applicazione di grasso

9 |Alloggiamento B Alluminio pressofuso | Rivestimento
10 | Stopper cuscinetto Lega d'alluminio

11 | Montaggio motore Lega d'alluminio Rivestimento
12 | Giunto —

13 | Protezione motore Lega d'alluminio Anodizzato
14 | Testata anteriore Lega d'alluminio Anodizzato
15 | Motore —

Parti di ricambio/Confezione di grasso

Parte applicata

Codice

Vite a ricircolo di sfere

Guida

Bandella di tenuta antipolvere
(Quando si seleziona "Senza" per I'applicazione del
grasso, il grasso viene applicato solo sul lato posteriore).

GR-S-010 (10 g)
GR-S-020 (20 g)

O
2
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Serie LEKFS

Costruzione: Motore parallelo lato

stro/sinistro

W’@ ()

C-C

® ® @
‘ 13 y Q
T
® ® A )
1 (o)
Componenti

N° Descrizione Materiale Nota N° Descrizione Materiale Nota

1 |Corpo Lega d'alluminio Anodizzato 21 |Magnete di tenuta —

2 |Guida — 22 |Cuscinetto — Corsa 300 mm min.
3 | Albero vite a ricircolo di sfere - 23 |Cuscinetto -

4 | Dado vite aricircolo di sfere - 24 |Magnete -

5 |Tavola Lega d'alluminio Anodizzato 25 | Assieme rullo — Senza applicazione di grasso
6 |Piastra di otturazione Lega d'alluminio Anodizzato

7 |Supporto bandella di tenuta | Resina sintetica Parti di ricambio/Cinghia

8 |Alloggiamento A Alluminio pressofuso Rivestimento N° Taglia Codice

9 |[Alloggiamento B Alluminio pressofuso Rivestimento 25 LE-D-6-2

10 |Stopper cuscinetto Lega d'alluminio 14 32 LE-D-6-3

11 |Piastra posteriore Lega d'alluminio Rivestimento 40 LE-D-6-4

12 |Puleggia Lega d'alluminio

13 |Puleggia Lega d'alluminio Parti di ricambio/Confezione di grasso

15 |Piastra copertura Lega d'alluminio Anodizzato Parte applicata Codice

16 |Distanziale tavola [ LEKFS32| Lega d'alluminio Anodizzato Vite a ricircolo di sfere

17_{Motore —_ — Suda__ GR-8-010 (10 g)
18 |Adattatore motore Lega d'alluminio Rivestimento Bar?della} di tenuta antlpolye(e GR-S-020 (20 g)
19 |Stopper bandella Acciaio inox (Quando si seleziona "Senza" per I'applicazione del
20 | Bandella di tenuta antipolvere Acciaio inox grasso, il grasso viene applicato solo sul lato posteriore).
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YT Tipo senza stelo/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere Serie LE K F S

Dimensioni: Motore in linea

Servomotore AC

LEKFS25

#1

#2

#3
w4

B 10
D x 120 (= E) F
120 3 H9 (+g.025) pI’Of. 3*4
nx@d45

[ee] - - - - - - - -

<

[Te] +0.025 ﬂ/ =

8 3 H (8% @3H9 ()
prof. 3+4 prof. 3+4
G H
L (2.2)
10 | (52) A (Distanza corsa unita di traslazione)*2 52 169 (Con freno: 209)
Cavo motore (@ 7) (56) Corsa (54) :
Fine corsa lato
Cavo encoder (& 7) (4) Posizione di rilevamento della fase Z: 2 +1)*3 motore
o , @6H9)
e ="
5%l
[sp]
(102)
64
25,
4 x M5 x 0.8 Prof. 22.5

Piano di riferimento di montaggio del

corpo (campo dimensione B)*1

filettatura 8.5

@ 3 H (*29%5)prof. 3

«©
@0

#

3 HY (

*0.92% prof. 3

6.5

Scanalatura del sensore

(1 fila per lato)
58
38
. ©
()
<
[
6| M4 x 0.7

Prof. filettatura 8
(terminale F.G.)

Quando si monta I'attuatore utilizzando il piano di riferimento di montaggio del corpo, impostare I'altezza della superficie opposta o del perno su 3 mm o

piu. (Altezza consigliata: 5 mm)

Inoltre, tenere presente che le superfici diverse dal piano di riferimento di montaggio del corpo (campo dimensione B) possono sporgere leggermente dal
piano di riferimento del montaggio del corpo. Assicurarsi di lasciare uno spazio di 1 mm o piu per evitare interferenze con pezzi, attrezzature, ecc.
Distanza entro cui I'unita di traslazione pud muoversi quando ritorna nella posizione di 0. Assicurarsi che i pezzi montati sull'unita non interferiscano con
altri pezzi o le attrezzature presenti attorno all'unita di traslazione.

La fase Z rileva prima la posizione a partire dal fine corsa del lato motore.
Quando si usano i fori di posizionamento della parte inferiore del corpo, non usare contemporaneamente il foro del perno inferiore dell’alloggiamento B.

Dimensioni [mm]
L
Modello Senza Con A B n D E F G H
bloccaggio | freno
LEKFS2500-50] 339 | 379 56 160 20 30
LEKFS2501-1000] | 389 | 429 | 106 | 210 | 4 - | - 100
LEKFS25000-15000 | 439 | 479 | 156 | 260
LEKFS2501-20001 | 489 | 529 | 206 | 310
LEKFS2501-2500 | 539 | 579 | 286 |30 | © | 2 | 2% 220
LEKFS2501-3000] | 589 | 629 | 306 | 410
LEKFS25(1-35001 | 639 | 679 | 356 | 460 | 8 3 360 | . |8340 |
LEKFS2501-4000] | 689 | 729 | 406 | 510
LEKFS2501-450001 | 739 | 779 | 456 | 560
LEKFS25011-5000 | 789 | 829 | 506 | 610 | © | * | 4O 460
LEKFS2501-60001 | 889 | 929 | 606 | 710 | 12 | 5 | 600 580
LEKFS2501-70001 | 989 |1029| 706 | 810 | 14 | 6 | 720 700
LEKFS2501-80001 | 1089 |1129| 806 | 910 | 16 | 7 | 840 820
64
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Serie LEKFS

Dimensioni: Motore in linea

LEKFS32
B 15
D x 150 (= E) 15
150 5 H9 ("5.%°%) prof. 55
nxJd5.5
©
© T
[T} 10 +0.030 +0.030
5H9 () @5H9 (")
prof. 5*5 prof. 5*5
G |25
L (2.2)
10 (62) A (Distanza corsa unita di traslazione)*2 62 201 (Con freno: 231)
66 Corsa 64 )
Cavo motore (@ 7) (66) (&4) Fine corsa lato 70
. 5 2113
Cavo encoder (@ 7) L@ Posizione di rilevamento della fase Z: 2 +1) motore 18
| (@ 5H9)
2 . _—
‘ e i = = -
f © 3
‘ i © o
T ™.
Scanalatura del sensore*4 of o
(1 fila per lato Q 7.5 || \M4x0.7
Prof. filettatura 8
(122) (terminale F.G.)
+0.030 70
Piano di riferimento di montaggio del @5H9 (g )prof. 5 P
corpo (campo dimensione B)*1 4xM6x1
N ~Prof. filettatura 9.5™ S O 3
gl 2 3

|15 Ho (8°%°) prof. 5

x1 Quando si monta l'attuatore utilizzando il piano di riferimento di montaggio del corpo, impostare I'altezza della superficie opposta o del perno su 3 mm o
piu. (Altezza consigliata: 5 mm)
Inoltre, tenere presente che le superfici diverse dal piano di riferimento di montaggio del corpo (campo dimensione B) possono sporgere leggermente dal
piano di riferimento del montaggio del corpo. Assicurarsi di lasciare uno spazio di 1 mm o piu per evitare interferenze con pezzi, attrezzature, ecc.

#2 Distanza entro cui l'unita di traslazione pud muoversi quando ritorna nella posizione di 0. Assicurarsi che i pezzi montati sull'unita non interferiscano con
altri pezzi o le attrezzature presenti attorno all'unita di traslazione.

+3 La fase Z rileva prima la posizione a partire dal fine corsa del lato motore.

#4 E necessario un distanziale (BMY3-016) per proteggere i sensori. Ordinarlo separatamente.

x5 Quando si usano i fori di posizionamento della parte inferiore del corpo, non usare contemporaneamente il foro del perno inferiore dell’alloggiamento B.

Dimensioni [mm]
L
Modello Senza A B n D E G
.| Con freno
bloccaggio
LEKFS3200-5000 391 421 56 180
LEKFS320-1000J 441 471 106 230 4 - - 130

LEKFS320-1500] 491 521 156 280
LEKFS320-2000] 541 571 206 330
LEKFS3200-2500] 591 621 256 380 6 2 300 280
LEKFS3201-3000] 641 671 306 430
LEKFS32-3500] 691 721 356 480
LEKFS320-4000] 741 771 406 530 8 3 450 430
LEKFS3200-4500] 791 821 456 580
LEKFS3201-5000] 841 871 506 630
LEKFS321-600] 941 971 606 730
LEKFS320-7000] 1041 | 1071 706 830 12 5 750 730
LEKFS3201-8000] 1141 1171 806 930
LEKFS3201-9000] 1241 | 1271 906 1030
LEKFS321-10000] | 1341 1371 1006 | 1130 16 7 1050 | 1030

65 ZS\NC
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YT Tipo senza stelo/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere Serie LE K F S

Dimensioni: Motore in linea

LEKFS40 B 15
D x 150 (= E) 60
150 6 H9 (%% prof. 6*5
nxQ6.6
N ™|
© - - - - -
~

~ 11 %\ 6 HO (+8.030) 36 HO (+g.030)/

prof. 6*5 prof. 6*5
G

70
L (3.1)
13 (86) A (Distanza corsa unita di traslazione)*2 86 223.5 (Con freno: 253.5)
Cavo encoder (@ 7) (90) Corsa (88) 90
Cavo motore (37 (4) " Posizione di rlevamento della fase Z: 2 113 Fine corsa lato motore 61
(@ 6H9)
B S S [ | o
1 H 0
: | - ]
[ / }ﬁ 2 @ #, ®
Scanalatura del sensore*4 @l 8 }
(1 fila per lato) e} 8 M4 x 0.7
Prof. filettatura 8
(170) (terminale F.G.)
. 106
Piano di riferimento di montaggio del
corpo (campo dimensione B)*1 4x M? X125 60 @ 6 HI (0.9%) prof. 7
Prof. filettatura 13 30
\ B
. R . R . 0
[
@ ®
o % 1®
S
6 H9 (§°%) prof. 7

%1 Quando si monta l'attuatore utilizzando il piano di riferimento di montaggio del corpo, impostare I'altezza della superficie opposta o del perno su 3 mm o
piu. (Altezza consigliata: 5 mm)
Inoltre, tenere presente che le superfici diverse dal piano di riferimento di montaggio del corpo (campo dimensione B) possono sporgere leggermente dal
piano di riferimento del montaggio del corpo. Assicurarsi di lasciare uno spazio di 1 mm o piu per evitare interferenze con pezzi, attrezzature, ecc.

#2 Distanza entro cui l'unita di traslazione pud muoversi quando ritorna nella posizione di 0. Assicurarsi che i pezzi montati sull'unita non interferiscano con
altri pezzi o le attrezzature presenti attorno all'unita di traslazione.

#3 La fase Z rileva prima la posizione a partire dal fine corsa del lato motore.

#4 E necessario un distanziale (BMY3-016) per proteggere i sensori. Ordinarlo separatamente.

x5 Quando si usano i fori di posizionamento della parte inferiore del corpo, non usare contemporaneamente il foro del perno inferiore dell’alloggiamento B.

Dimensioni [mm]
L
Modello Senza A B n D E G
.| Con freno
bloccaggio

LEKFS400-15000 564.5| 594.5 156 328 4 - 150 130
LEKFS4001-2000] 614.5| 644.5 206 378

LEKFS40011-2500] 664.5| 694.5 256 428 6 2 300 280

LEKFS40C101-300C] 7145| 7445 306 478
LEKFS4001-3500] 764.5| 794.5 356 528
LEKFS40C11-4000] 814.5| 844.5 406 578 8 3 450 430
LEKFS400]0-4500] 864.5| 894.5 456 628
LEKFS40C101-5000] 914.5| 9445 506 678
LEKFS4001-6000] 1014.5| 1044.5 606 778
LEKFS40C101-7000] 1114.5| 11445 706 878 12 5 750 730
LEKFS400]-800C] 1214.5| 12445 806 978
LEKFS40C101-900C] 1314.5| 1344.5 906 | 1078
LEKFS40011-100001 | 1414.5| 1444.5| 1006 | 1178 16 7 1050 | 1030
LEKFS400001-1100C1 | 1514.5| 1544.5| 1106 | 1278
LEKFS40011-120000 | 1614.5| 1644.5| 1206 | 1378

2 SVC 66

10 4 600 580

14 6 900 880

18 8 1200 | 1180




Serie LEKFS

Dimensioni: Motore parallelo lato destro/sinistro

LEKFS25R

Opzione motore:

con freno

B 10
D x 120 (= E) F
120 3 H9 (%)
nxo45 prof. 3+5
™
<

[ee} - - - - -
<t

[Te) §’U* 3 H9 (+8.025) prof. 3*5 :

@ 3 Ho (*9%%°) prof. 3*5 /=iy

Cavo encoder (3 7)

Cavo motore (@ 7)

Scanalatura del sensore
(1 fila per lato)

(48) |

24

Parallelo lato sinistro

Posizione di montaggio del motore:

Posizione di montaggio del motore:

Parallelo lato destro

106

106

oo
46
47

G H
Fine corsa lato motore
L
10 | (52) A (Distanza corsa unita di traslazione)*}\ 52 _40.5
(56) Corsa \.(54)
4
™ Posizione di rilevamento della fase Z: 2 +1)3 58
(@ 3H9) (2) (44.8)| 38
X \ ] 3
g gl
2| m.T 0
< 8 ©
M4 x 0.7 Llls
X (2.4) Prof. filettatura 7
Cavo motore (97) w (terminale F.G.)
Cavo encoder (@ 7)
+0.025
Piano di riferimento di montaggio del ©3H9 (‘g ) prof. 3 N
corpo (campo dimensione B)*! 4xM5%0.8 [ELENTS
L Prof. filettatura 8.5 |
- - - - ©
e
_ _ _ B 0 -
! SEEN
] I 3 H9 (9% *
225 prof. 3*4
45
64
(102)

#1 Quando si monta I'attuatore utilizzando il piano di riferimento di montaggio del corpo, impostare I'altezza della superficie opposta o del perno su 3 mm o

piu. (Altezza consigliata: 5 mm)

Inoltre, tenere presente che le superfici diverse dal piano di riferimento di montaggio del corpo (campo dimensione B) possono sporgere leggermente
dal piano di riferimento del montaggio del corpo. Assicurarsi di lasciare uno spazio di 1 mm o piu per evitare interferenze con pezzi, attrezzature, ecc.
#2 Distanza entro cui l'unita di traslazione pud muoversi quando ritorna nella posizione di 0. Assicurarsi che i pezzi montati sull'unita non interferiscano con

altri pezzi o le attrezzature presenti attorno all'unita di traslazione.
*3 La fase Z rileva prima la posizione a partire dal fine corsa del lato motore.
#4 E necessario un distanziale (BMY3-016) per proteggere i sensori. Ordinarlo separatamente.

x5 Quando si usano i fori di posizionamento della parte inferiore del corpo, non usare contemporaneamente il foro del perno inferiore dell’alloggiamento B.

Dimensioni [mm]
Modello L A B | n| D  E|F|G|H
Dimensioni del motor [mm] LEKFS25000-500 | 210.5 | 56 | 160 | 20 | |30
. X W Z LEKFS25000-100C | 2605 [106 [210| 4 | — | — 100
Mawal =22 Senza Senza LEKFS2500000-1500] | 310.5 | 156 | 260
elere bloccaggio e bloccaggio e bloccaggio Cenfigio LEKFS2501001-200C1 | 360.5 | 206 | 310 6 | 2 | 240 290
V6 112 157 | 825 | 1275 11 LEKFS25000-25000 | 410.5 | 256 | 360
LEKFS2500011-3000] | 460.5 | 306 | 410
LEKFS2500000-3500] | 5105 | 356 | 460 | 8 | 3 | 360 | | 340 | .
LEKFS2500-4000] | 560.5 | 406 | 510
LEKFS25000-4500 | 610.5 | 456 | 560
LEKFS25011-50000 | 6605 | 506 | 610 | ° | + | #8° 460
LEKFS25000-600C | 760.5 | 606 | 710 | 12| 5 | 600 580
LEKFS2500-7000 | 860.5 | 706 | 810 [ 14 | 6 | 720 700
LEKFS2500-8000] | 960.5 | 806 | 910 | 16 | 7 | 840 820
67
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YT Tipo senza stelo/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere Serie LE K F S

Dimensioni: Motore parallelo lato destro/sinistro

LEKFS32R
Opzione motore: con freno
B 15 Cavo encoder (@ 7) Cavo motore (@ 7)
D x 150 (= E) 15 .
150 5 HY (‘§°%) IS
nx955 prof. 5*5 |
XSS L
© ©®o0 o

o - - - - - N ==——=—my

3 =

© 10 ﬁ 5 HY (*09%) £ cof

prof. 55 g (100%0y 10
prof. 55 ing
G
L Fine corsa lato motore
[
10 (62) A (Distanza corsa unita di traslazione)*2 [ 62 55
(66) Corsa (64) .
064 @ 6.4 (4 luoghi)
1<) Posizione di rilevamento dela fase Z; 2 £1 )3 -
Separatore ~ @5H9 (Ms (4 luoghi) 70

@ 5H9 i
T\ di tabella Y
\ / ® (D

imien | | v i e i —
: [ ! ?"\T
\ ] | § <
Scanalatura del sensore** ot ot ©
(1 fila per lato) / Q| € ’:;3) c-c
= Cavo motore (@ 7) M4 x0.7 7.5
ﬁ Prof. filettatura 7
X (2.4) (terminale F.G.)
Cavo encoder (@ 7) \W

Piano di riferimento di @ 5 HY (*3:9%) prof. 8 ! N

montaggio del corpo (cam- . el L — " - — " -

po dimignsione B)f1 ( 4 I\;%rof 1c§rr‘t:o:.(|);g;) ra 15.2 E Posizione di montaggio del motore: | Posizione di montaggio del motore:

’/ (p)r(of cc)J(ntrofc?ré) ('3) u ' L | Parallelo lato sinistro Parallelo lato destro
% ﬁ T 3 132.5 132.5
[sp] . .
. . . . ] < 7 . .
.J ~ s ] [ ] ‘ ®
‘% NE=-1ER 5 9 o o
©| © 2 ] ' Yl ©| ©
3l [c| C o | o . | . 2
5 H (*3.9°) prof. 8 ‘ i
21 (prof. controforo 3)
42
70
(122)

*1 Quando si monta I'attuatore utilizzando il piano di riferimento di montaggio del corpo, impostare I'altezza della superficie opposta o del perno su 3 mm o
piu. (Altezza consigliata: 5 mm)
Inoltre, tenere presente che le superfici diverse dal piano di riferimento di montaggio del corpo (campo dimensione B) possono sporgere leggermente
dal piano di riferimento del montaggio del corpo. Assicurarsi di lasciare uno spazio di 1 mm o piu per evitare interferenze con pezzi, attrezzature, ecc.
#2 Distanza entro cui l'unita di traslazione pud muoversi quando ritorna

nella posizione di 0. Assicurarsi che i pezzi montati sull'unita non Dimensioni [mm]
Z}ttergzlr;szci:g:: con altri pezzi o le attrezzature presenti attorno all'unita Modello L A B n D E G
%3 Ir_na0 Igf: Z rileva prima la posizione a partire dal fine corsa del lato tgﬁigggggg:?ggm 23553 15066 ;gg 4 _ — | 130
+4 E necessario un distanziale (BMY3-016) per proteggere i sensori. LEKFS32[1L1L1-1500] 345 | 156 | 280
Ordinarlo separatamente. LEKFS32[1C11-200C] 395 | 206 | 330
*5 Quando si usano i fori di posizionamento della parte inferiore del LEKFS32[ ][ -2500] 445 | 256 | 380 | 6 2 | 300 | 280
corpo, non usare contemporaneamente il foro del perno inferiore LEKFS32[111-300C] 495 | 306 | 430
dell'alloggiamento B. LEKFS32[111-350C] | 545 | 356 | 480
6 Quando il separatore viene rimosso dal tabella. LEKFS3211-400] 595 | 406 | 530 | 8 3 | 450 | 430
LEKFS32[11-450C] 645 | 456 | 580
. L. LEKFS32[1CI(1-5000] | 695 | 506 | 630 | /| , | s00 | 580
Dimensioni del motor [mm] LEKFS320J0J1-600] | 795 | 606 | 730
Tipo di X w z LEKFS32011-700C] | 895 | 706 | 830 | 12 | 5 | 750 | 730
Senza Senza Senza LEKFS32[111-800L] 995 | 806 | 930
motore bloccaggio Con freno bloccaggio Con freno bloccaggio Con freno LEKFS32[ [ -900C] 1095 | 906 11030 14 6 900 | 880
v7 113.5 | 1585 80 120 14 LEKFS32[1-10001 | 1195 [1006|1130| 16 | 7 |1050| 1030
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Serie LEKFS

Servomotore AC

Dimensioni: Motore parallelo lato destro/sinistro

O

LEKFS40R B . Opzione motore: con freno
D x 150 (= E) 60 6 H9 (3%
150 prof. 6% Cavo encoder (@ 7) Cavo motore (@ 7)
nxyJe6.6
N\
~
© - - - - - -+
~
11 6 H9 (*3%%°) prof. 6*5 T i
@6 H9 (+8.030) prof. 65 h= = L]
G 70
Fine corsa lato motore
L [
13 (86) A (Distanza corsa unita di traslazione)*2 / 86 62.4
(90) Corsa (88) 90
@l Posizione di rilevamento della fase Z: 2 1) @) (60) 61
(@ 6H9)
f£23 L 3 I : 1 9
| | g B [ o
i «© ©
ll || s o= o By |
Scanalatura del sensore*4 g 2 ol
(1 fila per lato) o M4 x 0.7 8
Prof. filettatura 8
X (2.4) h
Cavo motore (016) W (terminale F.G.)
Cavo encoder (@ 7)
Piano di riferimento di N
montaggio del corpo @ 6 HI (*0°%) prof. 7 [RLES
(campo dimensione B)*1 4xM8x1.25
ﬁ Prof. fi etta{tura 13 Posizione di montaggio del motore:|Posizione di montaggio del motore:
- - - — - A o Parallelo lato sinistro Parallelo lato destro
i (o] O LY
g I o 2 153 153
o o - ©
3 ‘
o) | A ° rj ] ‘ ] [] e o
[e) [e) <t 5 ' o <
o © © 30| o
F\rT ~| H 6 H9 (+8'030) ° ° ° o 7
30 prof. 7 i
60
106
(170)
+1 Quando si monta l'attuatore utilizzando il piano di riferimento di
montaggio del corpo, impostare I'altezza della superficie opposta o del
perno su 3 mm o piu. (Altezza consigliata: 5 mm)
Inoltre, tenere presente che le superfici diverse dal piano di riferimento di
montaggio del corpo (campo dimensione B) possono sporgere
leggermente dal piano di riferimento del montaggio del corpo. Assicurarsi
Di . . di lasciare uno spazio di 1 mm o piu per evitare interferenze con pezzi,
imensioni [mm] attrezzature, ecc.

Modello L A B |n/D| E G «2 Distanza entro cui l'unita di traslazione pud muoversi quando ritorna nella
LEKFS40LICIC1-1500] | 403.4 | 156 | 328 | 4 | — | 150 | 130 posizione di 0. Assicurarsi che i pezzi montati sull'unita non interferiscano
LEKFS40C]C]C1-200] | 453.4 | 206 | 378 con altri pezzi o le attrezzature presenti attorno all'unita di traslazione.
LEKFS40[]11-250C] 503.4 | 256 | 428 | 6 | 2 | 300 | 280 *3 La fase Z rileva prima la posizione a partire dal fine corsa del lato motore.
LEKFS401C11-300C] 553.4 | 306 | 478 #4 E necessario un distanziale (BMY3-016) per proteggere i sensori.
LEKFS400JJ1-3500] | 603.4 | 356 | 528 Ordinarlo separatamente. o
LEKFES400 1L 1-4000] 6534 | 406 | 578 | 8 | 3 | 450 | 430 +5 Quando si usano i fori di posizionamento della parte inferiore del corpo,

- non usare contemporaneamente il foro del perno inferiore

LEKFS40L L1 1-45001] 703.4 | 456 | 628 dellalloggiamento B.

LEKFS40C]C]C1-500C] 753.4 | 506 | 678 10l 4 | 600 | 580

LEKFS40C1C1C1-6000C] 853.4 | 606 | 778

LEKFS40C1CIC]-700C] 953.4 | 706 | 878 | 12| 5 | 750 | 730 . L

LEKFSA40CICIC1-8000] | 10534 | 806 | 978 |, | & | 500 | ggo Dimensioni del motor [mm]
LEKFS40CICI[1-900C]1 | 1153.4 | 906 | 1078 Tipodl X w 4
LEKFS40JJ-1000C] | 1253.4 | 1006 | 1178 | 16 | 7 | 1050 | 1030 Senza Senza Senza

motore .| Con f .| Con f .| Conf

LEKFS40CICIC1-1100C1 | 1353.4 | 1106 | 1278 18| 8 1200 1180 bloccaggio fireno bloccaggio ffreno bloccaggio ffreno
LEKFS40CJCJ11200C] | 1453.4 | 1206 | 1378 V8 137.5 177.5 98.5 138.5 14
69
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Serie LEKFS
Montaggio del sensore

Posizione di montaggio sensore

A
Campo d'esercizio
= I 1= o
B
Campo d'esercizio
— Q =i 1

Tabla 1 dimensioni di montaggio del sensore  [mm]

Modello Taglia A B Rango de trabajo
16 125 24.5 3.0
25 17.5 295 3.0
SERES 32 26.3 39.1 3.4
40 32.2 45.4 3.6

# |l sensore applicabile & D-M9 (N/P/B) (W) (M/L/Z).

# |l campo d’esercizio rappresenta solo una linea guida che comprende
I'isteresi e non & garantito. Ci possono essere delle grandi variazioni a
seconda dell’ambiente di lavoro.

+ Regolare il sensore dopo aver controllato le condizioni operative nelle
impostazioni correnti.

Montag_gio del sensore
LEKFS16/25 LEKFS32/40

Squadretta di montaggio
del sensore

Codice: BMY3-016

Cava di montaggio del sensor

Cava di montaggio del sensor

Viti di montaggio del sensore

Coppia di serraggio [N-m]
0.1a0.15
# |l sensore applicabile & D-M9 (N/P/B) (W) (M/L/Z).

= Serrare le viti di montaggio del sensore (fornite assieme al sensore), usando un cacciavite di precisione con un impugnatura di diametro da 5 a 6 mm.
* Preparare una squadretta di montaggio (BMY3-016) quando si monta il sensore su LEKFS32/40.

SMC 70

O



Sensore allo stato solido
Tipo a montaggio diretto

D-M9ON/D-M9P/D-M9B ( €

Consultare il sito web di SMC per

@ La corrente di carico su 2 fili
viene ridotta (da 2.5 a 40 mA)
® Uso di un cavo flessibile di serie.

SN

S—

\%W\\
/

/A\Precauzione
Precauzioni
Fissare il sensore con la vite esistente
installata sul corpo del sensore. Se si
utilizzano viti diverse da quelle fornite, il
sensore pud danneggiarsi.

Specifiche del sensore

informazioni dettagliate sui prodotti
conformi agli standard internazionali.

PLC: Programmable Logic Controller

D-M9LJ, D-M9CIV (con LED)

Modello di sensore D-M9N | D-M9P | D-M9B
Direzione connessione elettrica In linea

Tipo di cablaggio 3 fili 2 fili

Tipo de uscita NPN | PNP -

Carico applicabile Circuito IC, relé, PLC Relé 24 VDC, PLC

Tensione d'alimentazione

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

Assorbimento 10 mA max. -

Tensione di carico 28 VDC max. | — 24 VDC (da 10 a 28 VDC)
Corrente di carico 40 mA max. 25a40mA

Caduta di tensione interna 0.8 V max. at 10 mA (2 V max. at 40 mA) 4V max.
Dispersione di corrente 100 uA max. a 24 VDC 0.8 mA max.

Indicatore ottico

Il LED rosso si accende quando € su ON.

Norma

Marcatura CE, RoHS

Specifiche cavo antiolio per applicazioni gravose

Modello di sensore D-M9N | D-M9P | D-M9B
Rivestimento | Diametro esterno [mm] 2.6
Numero de fili 3 fili (marrone/blu/nero) l 2 fili (marrone/blu)
Isolamento -
Diametro esterno [mm] 0.88
Area effettiva [mm2] 0.15
Conduttore — -
Diametro del filo [mm] 0.05
Raggio minimo di curvatura [mm] (Valori di riferimento) 17

+ Fare riferimento alla Guida sensori per le specifiche comuni del sensore allo stato solido.
= Fare riferimento alla Guida sensori per le lunghezze dei cavi.

Dimensioni

Peso [g]
Modello di sensore D-M9N | D-M9P D-M9B
0.5m (—) 8 7
Lunghezza cavo 1m (M) 14 13
3m (L) 41 38
5m (2) 68 63

[mm]

D-M9[]

3.95
2.8

e

J2.6

6 Posizione di maggior sensibilita

©
ol

Vite di montaggio M2.5 x 4 L

Vite di fissaggio con intaglio (senza testa)

LED

v

e e—
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Sensore allo stato solido normalmente chiuso
Tipo a montaggio diretto

D-MONE(V)/D-M9PE(V)/D-M9IBE(V) C €

Specifiche del sensore

@ |l segnale di uscita si attiva
quando non viene rilevato
alcun campo magnetico.

@ Puo essere utilizzato per
I'attuatore che adotta il sensore
allo stato solido serie D-M9
(esclusi i prodotti speciali)

g
ot D,m{?ﬁv
L -~ 1/
/A Precauzione
| Precauzioni |

Fissare il sensore con la vite esistente

PLC: Programmabl

e Logic Controller

D-M9LIE, D-M9IEV (con LED)
Modello di sensore | D-MONE |D-MONEV | D-MOPE |D-M9PEV| D-M9BE |D-M9BEV
Direzione connessione elettrica|  In linea  |Perpendicolare| Inlinea |Perpendicolare| Inlinea |Perpendicolare
Tipo di cablaggio 3fili 2 fili
Tipo de uscita NPN | PNP -
Carico applicabile Circuito IC, rele, PLC Relé 24 VDC, PLC
Tensione d'alimentazione 5,12,24 VDC (4.5a28 V) —
Assorbimento 10 mA max. —
Tensione di carico 28 VDC max. | — 24 VDC (da 10 a 28 VDC)
Corrente di carico 40 mA max. 25a40mA
Caduta di tensione interna 0.8 Vmax. a 10 mA (2 V max. at 40 mA) 4V max.
Dispersione di corrente 100 uA max. a 24 VDC 0.8 mA max.
Indicatore ottico Il LED rosso si accende quando € su ON.
Norma Marcatura CE, RoHS
Specifiche cavo antiolio per applicazioni gravose
Modello di sensore D-MINE(V) [ D-M9PE(V) | D-M9BE(V)
Rivestimento |Diametro esterno [mm] 2.6
Numero de fili 3 fili (marrone/blu/nero) | 2 fili (marrone/blu)
Isolamento -
Diametro esterno [mm| 0.88
Area effettiva [mm2] 0.15
Conduttore - -

Diametro del filo [mm] 0.05

Raggio minimo di curvatura [mm] (Valori i riferimento) 17

= Fare riferimento alla Guida sensori per le specifiche comuni del sensore allo stato solido.
= Fare riferimento alla Guida sensori per le lunghezze dei cavi.

installata sul corpo del sensore. Se si Peso (ql
utilizzano viti diverse da quelle fornite, il i
sensore pud danneggiarsi.
Modello di sensore D-MONE(V) | D-M9PE(V) D-M9BE(V)
0.5m (—) 8 7
1 14 1
Lunghezza cavo T} 8
3m (L) 41 38
5m (Z)*1 68 63
#1 Le opzioni da 1 e 5 m vengono prodotte al ricevimento dell'ordine.
Dimensioni [mm]
D-M9LIE D-MOLIEV
j 8
0 [
(=]
© I .
(oY}
Q 6 _|Posizione di maggior sensibilita 4
o —

©
o
==
6 _FPosizione di maggior sensibilita

Vite di montaggio M2.5 x 4 L

Vite di fissaggio con intaglio (senza testa)

© LED
| /
Ol o
G———3v—3
22.8

O
2

Vite di montaggio M2.5 x 4 L

Vite di fissaggio con in

taglio (senza testa)

LED

2/ /75 0.3

4
I8

J26

500 (1000) (3000) (5000)

2.8

o
© o
46
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Sensore allo stato solido con LED bicolore
Tipo a montaggio diretto

D-MONW/D-M9PW/D-M9BW C €

Consultare il sito web di SMC per
informazioni dettagliate sui prodotti

@ La corrente di carico su 2 fili
viene ridotta (da 2.5 a 40 mA)

@ Uso di un cavo flessibile di
serie.

@ Il campo di esercizio ottimale
puo essere determinato dal
colore del led.

(Rosso — Verde ~Rosso)

oV

A\Precauzione

\ Precauzioni

Fissare il sensore con la vite esistente
installata sul corpo del sensore. Se si
utilizzano viti diverse da quelle fornite, il
sensore pud danneggiarsi.

Specifiche del sensore

conformi agli standard internazionali.

PLC: Programmable Logic Controller

D-M9CW, D-M9CIWV (con LED)

Modello di sensore D-M9NW | D-M9PW | D-M9BW
Direzione connessione elettrica In linea

Tipo di cablaggio 3fili 2 fili
Tipo de uscita NPN | PNP —

Carico applicabile

Circuito IC, rele, PLC

Rele 24 VDC, PLC

Tensione d'alimentazione

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

Assorbimento 10 mA max. —
Tensione di carico 28 VDC max. | - 24 VDC (da 10 a 28 VDC)
Corrente di carico 40 mA max. da2.5a40 mA
Caduta di tensione interna 0.8 Vmax. a 10 mA (2 V max. a 40 mA) 4V max.
Dispersione di corrente 100 uA max. a 24 VDC 0.8 mA max.
Indicatore ottico Campo d? eserc?z?o .......... I LED rosso si iIIumina..l .
Campo di esercizio corretto .......... Il LED verde si illumina
Norma Marcatura CE, RoHS
Specifiche cavo antiolio per applicazioni gravose
Modello di sensore D-MONW | D-M9PW |  D-M9BW
Rivestimento | Diametro esterno [mm] 2.6
Numero de fili 3 fili (marrone/blu/nero) | 2 fili (marrone/blu)
Isolamento -
Diametro esterno [mm] 0.88
Conduttore A.rea eﬁettlva. [mm2] 0.15
Diametro del filo [mm] 0.05
Raggio minimo di curvatura [mm] (Valori di riferimento) 17

= Fare riferimento alla Guida sensori per le specifiche comuni del sensore allo stato solido.
+ Fare riferimento alla Guida sensori per le lunghezze dei cavi.

Peso

[o]
Modello di sensore D-MONW |  D-M9PW D-M9BW
0.5m (—) 8 7
14 13
Lunghezza cavo 1m M
3m (L) 41 38
5m (Z) 68 63
Dimensioni [mm]
D-M9LIW
6 | Posizione di maggior sensibilita
Vite di montaggio M2.5 x 4 L
Vite di fissaggio con intaglio (senza testa)
0 LED
a8 /)
— | p m—
22.8
73
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Serie LEKFS

Elevata rigidita e alta precisione, tipo senza stelo
Precauzioni specifiche del prodotto 1

Leggere attentamente prima dell'uso. Consultare la retrocopertina per le Istruzioni di
sicurezza. Per le precauzioni sui cilindri elettrici, consultare le "Precauzioni d'uso per i

prodotti di SMC" e il manuale operativo sul sito web di SMC, http://www.smc.eu

|

Progettazione \

Uso

/A\Precauzione

1. Non applicare un carico che superi i limiti indicati.

Selezionare un attuatore adeguato in base al carico e al
momento ammissibile. Se il prodotto viene usato al di fuori dei
limiti indicati, il carico eccentrico applicato sulla guida diventera
eccessivo con conseguenti effetti negativi quali la formazione del

gioco sulla guida, una minore precisione e una vita utile piu breve.

2. Non utilizzare il prodotto in applicazioni soggette a

forze esterne eccessive o a possibili impatti.
Rischio di guasti.

|

Selezione |

/A Attenzione

1. Non applicare una velocita che superi i limiti indicati.

Selezionare un attuatore adatto mediante il rapporto del carico
e della velocita ammissibili e della velocita ammissibile di
ciascuna corsa. Se il prodotto viene usato al di fuori dei limiti
indicati, si produrranno effetti negativi quali la formazione di
disturbi, una minore precisione e una vita utile piu breve.

2. Non utilizzare il prodotto in applicazioni soggette a

forze esterne eccessive o a possibili impatti.
Rischio di guasti.

3. In caso di cicli ripetuti del prodotto con corse

parziali (vedi tabella sotto), azionarlo a corsa
completa almeno una volta ogni 12 cicli.
In caso contrario, la lubrificazione pud esaurirsi.

Modello Corsa parziale
LEKFS16 50 mm max.
LEKFS25 65 mm max.
LEKFS32 70 mm max.
LEKFS40 105 mm max.

4. Quando si applica una forza esterna sull'unita di

traslazione, & necessario aggiungere una forza esterna al
carico come carico trasportato totale per la calibratura.

Quando una canalina passacavi o un tubo mobile flessibile &
collegato all'attuatore, la resistenza allo scorrimento dell'unita
di traslazione aumenta e potrebbe portare a un guasto
operativo del prodotto.

|

Uso

/A\Precauzione

1. Impostare [In posizione] nei punti di posizionamento

ad almeno 0.5.
Se viene impostato su un valore inferiore, il segnale di completamento
di [In posizione] potrebbe non essere emesso correttamente.

2. Segnale in uscita INP

1) Operazione di posizionamento
Quando il prodotto rientra nel campo impostato dei punti di
posizionamento [In posizione], si attivera il segnale di uscita INP.
Valore iniziale: impostato su [0.50] o piu.

ZSNC

/A\Precauzione

3. Evitare che I'unita di traslazione colpisca il finecorsa.

In caso di impostazione scorretta dei parametri del controllore,
dell'asse 0 o dei programmi, l'unita di traslazione potrebbe ur-
tare contro il fine corsa dell'attuatore durante il funzionamento.
Prima dell'uso, controllare questi punti.

In caso di urto dell'unita contro il fine corsa dell'attuatore, si
potrebbe rompere la guida, la vite a ricircolo di sfere, la cinghia
o lo stopper interno, portando ad un funzionamento anomalo.

= i x

Maneggiare |'attuatore con cura, in particolare quando viene usato in
direzione verticale poiché il pezzo cadra a causa del suo stesso peso.

4. Laforza di spostamento deve corrispondere al valore iniziale.

Se la forza di spostamento viene impostata al di sotto del
valore iniziale, potrebbe generarsi un allarme.

5. La velocita effettiva di questo attuatore puo vedersi

modificata dal carico e dalla corsa.

Controllare le specifiche facendo riferimento alla sezione sulla
selezione del modello del catalogo.

6. Non applicare carichi esterni, impatti no resistenze oltre al

carico trasportato durante il ritorno alla posizione di origine.

Una forza aggiuntiva causera lo spostamento della posizione
di origine dato che dipende dalla coppia del motore rilevata.

7. Non incidere, graffiare o danneggiare il corpo e le

superficie della tavola.

Si potrebbero formare irregolarita sulla superficie di montaggio,
il gioco nella guida o un aumento della resistenza allo
scorrimento.

8. Non sottoporre a forti urti 0 a momenti eccessivi

durante il montaggio di un pezzo.

Se si applica una forza esterna sul momento ammissibile , si
potrebbe formare un gioco nella guida o un aumento della
resistenza allo scorrimento.

9. Mantenere la planarita della superficie di montaggio

deve essere compresa tra 0.1 mm /500 mm.
L'irregolarita di un pezzo o di una base montata sul corpo del
prodotto pud provocare il gioco della guida e una maggiore
resistenza allo scorrimento.

10. Per il montaggio del prodotto, lasciare un diametro

di curvatura di almeno 40 mm per il cavo.

11. Non colpire I'unita di traslazione con il pezzo durante I'operazione

di posizionamento e all'interno del campo di posizionamento.

12. Per uno scorrimento adeguato, sulla bandella di protezione &

applicato del grasso. Se per rimuovere le impurita viene
eliminato anche il grasso, assicurarsi di applicarlo di nuovo.

13. In caso di montaggio dal basso, la bandella di

protezione potrebbe flettersi.
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Serie LEKFS

Elevata rigidita e alta precisione, tipo senza stelo
Precauzioni specifiche del prodotto 2

A I Leggere attentamente prima dell'uso. Consultare la retrocopertina per le Istruzioni di
sicurezza. Per le precauzioni sui cilindri elettrici, consultare le "Precauzioni d'uso per i

prodotti di SMC" e il manuale operativo sul sito web di SMC, http://www.smc.eu

|

/A\Precauzione

14. Per montare il prodotto, usare viti dalla lunghezza
adeguata e serrarle con la coppia adeguata.

I serraggio delle viti ad una coppia piu alta di quella raccomandata potrebbe

causare un malfunzionamento, mentre il serraggio a una coppia pit bassa pud
causare lo spostamento della posizione di montaggio o, in condizioni estreme,

I'attuatore potrebbe staccarsi dalla sua posizione di montaggio.

gA

| I -

Corpo fissato

Hj' r N k r
-
< %, >
Modello Misura vite | Max. coppia di serraggio [Nm] |@ A [mm]| L [mm]
LEKFS16 M3 0.6 3.5 23.5
LEKFS25 M4 1.5 4.5 24
LEKFS32 M5 3.0 5.5 30
LEKFS40 M6 5.2 6.6 31
Montaggio su corpo
Piano di
P riferimento per
Per alloggiamento B i montaggio del
inferiore corpo

Perno di posizio-
namento
(Piano di riferimento)

Perno di posizionamento
(sede B inferiore)

Piano di riferimento per
il montaggio del corpo \ s
>an

Perno di posizionamento

Il parallelismo di funzionamento & in riferimento al piano di montaggio del corpo.
Se si richiede un parallelismo di funzionamento accurato, impostare il piano di
riferimento in base ai perni di posizionamento, ecc.

Per cuerpo inferior N

Perno di posizionamento
(sede inferiore)

Pezzo fissato

Vite | Max. coppia di | L (Max. profondita

ezl misura serraggigTN‘m] di aszvi{:ampe;g) [(:nran]
=i LEKFS16|M4 x 0.7 1.5 6
LEKFS25|M5 x 0.8 3.0 8
] LEKFS32| M6 x 1 5.2 9
P LEKFS40[M8x1.25] 125 13

Onde evitare che le viti di fissaggio del pezzo interferiscano con il corpo, usare
viti pari a 0.5 mm max.i alla profondita di avvitamento massima. Se si usano viti
lunghe, queste potrebbero toccare il corpo e causare malfunzionamenti.

15. Non azionare il prodotto con unita di traslazione
fissa e il corpo dell'attuatore in movimento.

16. Controllare le specifiche riguardanti la velocita
minima di ogni attuatore.
In caso contrario, si potrebbero verificare malfunzionamenti
imprevisti come ad esempio il battito in testa.

] Manutenzione

A Attenzione

Frequenza della manutenzione
Eseguire la manutenzione in accordo con la tabella sotto.

Frequenza Controllo esterno | Controllo interno  {Controllo della cinghial

Ispezione prima del o
funzionamento giornaliero

Ispezione ogni
6 mesi/1000 km/ O O O
5 milioni di cicli*

+ Selezionare 'opzione a seconda di quale viene prima.

® Elementi per controllo visivo esterno
1. Viti di arresto lasche, sporcizia anomala
2. Controllo di incrinature e giunti per cavi
3. Vibrazioni, disturbi

® Elementi per controllo interno
1. Stato del lubrificante sulle parti mobili.
2. Allentamenti o giochi meccanici nelle parti fisse o nelle viti di
fissaggio.

e Elementi per controllo cinghia

Arrestare immediatamente il funzionamento e sostituire la

cinghia quando si verifica una delle seguenti condizioni. Inoltre,

sincerarsi che I'ambiente e le condizioni operative soddisfino i

requisiti prescritti per il prodotto.

a. La tela dentata &€ consumata
La fibra della tela diventa crespa. La gomma €& rimossa € la
fibra diventa biancastra. Le linee delle fibre diventano
indistinte

b. Spellatura o usura della parte laterale della cinghia
L'angolo della cinghia diventa arrotondato e la sfilacciatura
fuoriesce

c. La cinghia é parzialmente tagliata
La cinghia e parzialmente tagliata. | corpi estranei incastrati
nella dentatura di altre parti causano dei danni

d. E visibile una linea verticale della dentatura della
cinghia
Danno che si forma quando la cinghia scorre sulla flangia

e. ll retro in gomma della cinghia & morbida e appiccicosa

f . Sono visibili delle crepe sulla testata posteriore della
cinghia

e ZS\VC



Serie LEKFS

Tipo con encoder assoluto senza batteria
A Precauzioni specifiche del prodotto
Leggere attentamente prima dell'uso. Consultare la retrocopertina per le Istruzioni di

sicurezza. Per le precauzioni sui cilindri elettrici, consultare le "Precauzioni d'uso per i
prodotti di SMC" e il manuale operativo sul sito web di SMC, http://www.smc.eu

’ Uso

/A\Precauzione

1. Errore di mancata corrispondenza dell'ID encoder
assoluto alla prima connessione
Nei seguenti casi, si verifica un allarme di “errore di mancata corri-
spondenza ID” dopo I'accensione. Prima dell'uso, eseguire un'ope-
razione di ritorno alla posizione iniziale dopo aver resettato I'allarme.
- Quando é collegato un attuatore elettrico e l'alimentazione
viene attivata per la prima volta dopo l'acquisto*!
- Quando viene sostituito I'attuatore o il motore
- Quando viene sostituito il controllore
x1 Se si ha acquistato un attuatore elettrico e un controllore con il
codice stabilito, I'abbinamento potrebbe essere gia stato comple-
tato e I'allarme potrebbe non generarsi.
“Errore di mancata corrispondenza dell'ID”
Il funzionamento ¢ abilitato facendo corrispondere I'ID dell’encoder
sul lato dell’attuatore elettrico con I'ID registrato nel controllore.
Questo allarme si verifica quando I'ID dell’encoder € diverso dal
contenuto registrato del controllore. Resettando questo allarme, I''D
dell’encoder viene registrato (abbinato) nuovamente al controllore.

Quando un controllore viene cambiato una volta completato I'abbinamento|
N. ID encoder (+ | numeri indicati sotto sono esempi).
Attuatore 17623 17623 17623 17623
Controllore 17623 17699 17699 17623
Si & verificato un errore di mancata
corrispondenza dell'lD?

No Si Resettaggio dell'errore = No

N. ID encoder sul

N. ID encoder sul\ lato controllore o

lato attuatore

I numero ID viene verificato automaticamente all'accensione
dell'alimentazione di controllo.
Viene emesso un errore se il numero ID non corrisponde.

2. In ambienti in cui sono presenti forti campi magneti-
ci, l'uso puo essere limitato.
Nell'encoder viene utilizzato un sensore magnetico. Pertanto,
se il motore dell'attuatore viene utilizzato in un ambiente in cui
sono presenti forti campi magnetici, potrebbero verificarsi
malfunzionamenti o guasti.
Non esporre il motore dell'attuatore a campi magnetici con una
densita di flusso magnetico pari o superiore a 1 mT.
Quando si installa un attuatore elettrico e un cilindro pneumati-
co con sensore (es. serie CDQ2) o piu attuatori elettrici ravvici-
nati, mantenere uno spazio libero di almeno 40 mm attorno al
motore. Fare riferimento al disegno della costruzione del
motore dell'attuatore.

Non ¢ possibile installare un cilindro pneumati-
co con sensore nell'area ombreggiata.

O

® Quando si allineano gli attuatori
Gli attuatori SMC possono essere utilizzati con i loro motori adiacenti.
Tuttavia, per gli attuatori con un anello magnetico del sensore integrato
(serie LEY e LEF), mantenere uno spazio di 40 mm min. tra i motori e
la posizione in cui passa I'anello magnetico.
Per la serie LEF, I'anello magnetico & al centro dell’unita di traslazione,
e per la serie LEY, I'anello magnetico & nella parte del pistone. (Fare
riferimento ai disegni costruttivi nel catalogo per i dettagli).

Possono essere utilizzati con
i loro motori adiacenti

[l |

1 |

M=

Non permettere che i motori siano in prossimita della
posizione in cui si trova I'anello magnetico.

Motore

Parte di anello magnetico
integrata nell'attuatore
elettrico (dado a vite)

Mantenere una
f 17— @HH / i distanza di 40 mm min.

|-y

T |

Parte di anello magnetico integrata
nell'attuatore elettrico (unita di traslazione)

3. La taglia del connettore del cavo motore ¢ diversa da

quella dell'attuatore elettrico con encoder incrementale.

Il connettore del cavo motore di un attuatore elettrico con
encoder assoluto senza batteria & diverso da quello di un
attuatore elettrico con encoder incrementale. Prendere in
considerazione le dimensioni seguenti durante la fase di proget-
tazione perché le dimensioni della copertura del connettore sono
diverse.

65 ‘ 24

Dimensioni della copertura del connettore dell’encoder assoluto senza batteria

sMC 76
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Controllori |
Serie JXCL] C€ 28 Mus

—— Per maggiori dettagli, vedere pagina 128 —

Tipo @ iNgresso puNti di POSIZIONAMENTO - - v p. 79

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC) e

serie JXC51/61

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

serie JXCLJ
—

EtherCAT ™ EtherNet/IP

Con sottofunzione STO

DeviceNet @ IO-Link

Con sottofunzione STO

® Cavo attuatore XD
e Avvertenze relative alle diverse versioni del controllore D
% SNIC 8



Controllore
(Tipo a ingresso punti di

posizionamento)

Serie JXC51/61

Codici di ordinazione

C€ 28 N

Per maggiori dettagli, vedere pagina 128

JXC

1

5]1 (7]
o oo

0

0 Tipo I/O parallelo 9 Montaggio 9 Lunghezza cavo I/0 [m] 6 Codice attuatore
5 NPN 7 Montaggio con viti = Nessuno Senza le specifiche del cavo e le opzioni dell'attuatore
6 PNP 81 Guida DIN 1 1.5 Esempio: Inserire “LEFS25B-100" per il tipo

#1 La guida DIN non & compresa. 3 3 LEKFS25EA-100B-R101C.
Ordinarla separatamente. 5 5 BC | Controllore vuoio™
+1 Richiede software dedicato (JXC-BCW)

4 N 4 N
Il controllore &€ venduto come unita singola dopo Precauzioni per controllori vuoti
aver impostato I'attuatore compatibile. (JXCLML-BC)

Assicurarsi che la combinazione del controllore e dell’attuatore Un controllore vuoto & un controllore nel
. rrett quale il cliente pud scrivere i dati
sla corretta. dell'attuatore con il quale deve essere
<Controllare i seguenti punti prima dell’'uso.> - combinato e utilizzato. Per la scrittura dei
(D Controllare l'etichetta dell'attuatore per il ——amezz======""""" ____ dati, utilizzare il software di .
numero di modello. Questo numero deve | LEKFS25EA=100 programmazione ACT Controller 2 o il
<oond o del control software dedicato JXC-BCW.
corrispondere a quello del controllore. —) « Sia ACT Controller 2 che JXC-BCW possono essere
(2 Controllare che la configurazione ™ @ Ve scaricati dal sito web di SMC.
I/0 digitali corrisponda (NPN o PNP). » Per utilizzare questo software, ordinare separatamente
J il cavo di comunicazione per l'impostazione del

= Consultare il manuale operativo per I'uso dei prodotti. Scaricabile dal nostro sito web:

https://www.smc.eu

controllore (JXC-W2A-C) e il cavo USB (LEC-W2-U).

Requisiti hardware

Windows®10 Windows®7
0os (64 bit) Windows®8
Specifiche Windows®11 Windows®10
ACT Controller 2
JXC51 Software (Con funzione JXC-BCW) JXC-BCW
Modello JXC61 + Windows®7, Windows®8, Windows®10 e

Motore compatibile

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Windows®11 sono marchi commerciali

Alimentazione elettrica

Tensione di alimentazione: 24 VDC +10 %

registrati di Microsoft Corporation negli Stati
iti. . .
Unit Sito web di SMC

Assorbimento (Controllore)

100 mA max.

Encoder compatibile

Incrementale/assoluto senza batteria

https://www.smc.eu

Ingresso digitale

11 ingressi (Isolamento fotoaccoppiatore)

Uscita digitale

13 uscite (Isolamento fotoaccoppiatore)

Comunicazione seriale

RS485 (solo per LEC-T1 e JXC-W2)

Memoria

EEPROM

Indicatore LED

PWR, ALM

Lunghezza cavo [m]

Cavo attuatore: 20 max

Sistema di raffreddamento

Raffreddamento naturale ad aria

Campo della temperatura d'esercizio [°C]

0 a 55°C (senza congelamento)

Campo umidita ambientale d'esercizio [%UR]

90 max.

(senza condensazione)

Grado di protezione

IP30 (Esclude il connettore)

Resistenza di isolamento [MQ]

Tra tutti i terminali esterni e il corpo: 50 (50 VDC)

Peso [g]

150 (montaggio con viti), 170 (montaggio su guida DIN)

79
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Controllore (Tipo a ingresso punti di posizionamento) Serie JX C5 1/ 6 1

Procedura di montaggio

a) Montaggio con viti (JXC[1171-[]J) b) Montaggio su guida DIN (JXC[I18[-[])
(Installazione con due viti M4) (Installazione con guida DIN)

La guida DIN é bloccata.

Filo di terra Filo di terra

Direzione di montaggio :> A

Direzione di montaggio :> a‘

ﬁ Adattatore di montaggio guida DIN
Agganciare il controllore sulla guida DIN e premere la leva
della sezione A nella direzione della freccia per bloccarlo.

# Quando si utilizza una taglia pari o superiore a 25 della serie LE, lo spazio tra i controllori deve essere minimo di 10 mm.

Guida DIN L
75 12.5 5.25
AXT100-DR-[1 ~ (Passo)
# Per [J, inserire un numero dalla colonna N. nella tabella sotto. ol o P R R N N
Per le dimensioni di montaggio fare riferimento ai disegni delle ey R s i v s s i
dimensioni a pagina 81. um.,
. . 1.25
Dimensioni L [mm] b
N.° 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
N.° 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

Adattatore di montaggio guida DIN
LEC-DO (con 2 viti di montaggio)

Da usarsi quando I'adattatore di montaggio della guida DIN viene montato successivamente sul controllore a montaggio con viti.

80
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Serie JXC51/61

Dimensioni
67 (11.5) 35
g4.5
1.2
—Se Per montaggio corpo 31
(Montaggio con viti)
© R
N
3 | =
R 512
© =)
s (]
2|2
o3 — [
el o @ — _
T g ©| = g o . Q e ] ®
l 5 % A DR
b3 £ 3 e
| 3t | | ==rl]ll==
g| g i
4 HE ¥
iy g g =
= Montabile o | 2 o
o) ! suguida | © ™ S
N -
DIN - 7"
(35 mm) —
(91.7) ==
17.3
4.5
Per montaggio corpo (Montaggio con viti)
81

N



Controllore (Tipo a ingresso punti di posizionamento) Serie JX C5 1/ 6 1

Esempio di cablag_gio

]Connettore I/O digitali

Schema del cablaggio
JXC510IC-C1 (NPN)

Alimentazione elettrica

CN5 24 VDC per segnale 1/0

coM+ | Al {1
COM- | A2

INO A3 —

INA A4 —

IN2 A5 —

IN3 A6 —

IN4 A7 —

IN5 A8 —
SETUP | A9 —
HOLD | A10 —
DRIVE | A1l —
RESET | A12 —

SVON | A13 |—
ouTo | B1 {—fCaico}—¢
ouTt | B2 |—{Caico}—¢
OoUT2 | B3 (—{Caricol—¢
OUT3 | B4 —fcaico}—¢
OUT4 | B5 [—fcaio}—¢
ouUT5 | B6 [—fCaico}—¢
BUSY | B7 —fcaico}—¢
AREA | B8 [—(Caico}—9
SETON | B9 (—fCarico}—¢
INP B10 —{Carco}—¢
SVRE | B11 [—{aico}—¢
+ESTOP | B12 [—{Caico}—¢
«ALARM | B13

[

# Quando si collega un PLC al connettore /O digitali, usare il cavo I/0 (LEC-CN5-[J).
= || cablaggio varia a seconda del tipo di I/O digitali (NPN o PNP).

JXC61000-C1 (PNP)

Alimentazione elettrica

CN5 24 VDC per segnale 1/0

COM+ | At {1
COM- | A2
INO A3 | - —1
IN [V e - —
IN2 A5 |~ - —1
IN3 A6 |~ - —
IN4 A7 |~ 5
IN5 A8 |~ - —
SETUP | A9 |~ - —
HOLD | A10 |~ - —
DRIVE | A11 |~ ~—
RESET | A12 |~ —
SVON | A13 |~
outo | Bi 6
ouT1 B2 {Carico}
ouT2 | B3 {Garico}
ouT3 B4
ouT4 | B5 {Carico}
OouTs | B6
BUSY | B7 {Carico}
AREA | B8 {Carico}
SETON | B9
INP B10 {Carico}
SVRE | Bi1 {carico}
«ESTOP | B12 {Carico}
*ALARM | B13 {Carico}
JE— |

Segnale in ingresso Segnale di uscita

Nome Dettagli Nome Dettagli
COM+ Collega I'alimentazione elettrica 24 V per il segnale in ingresso/uscita OUTO0 a OUT5 | Emette il n. di punto di posizionamento durante il funzionamento
COM- Collega I'alimentazione elettrica 0 V per il segnale in ingresso/uscita BUSY Emesso quando I'attuatore si muove

INO a IN5 _ N. bit spgcificgto pur_1ti di pos_izionamento AREA Emesso allinterno del campo di impostazione dell'uscita dell'area dei punti di posizionamento

(L’'ingresso viene impartito combinando INO a 5). SETON Emesso durante il ritorno alla posizione iniziale
SETUP Istruzione per ritornare alla posizione di origine Emesso quando & raggiunta la posizione target o la forza target™2
- - INP ' . ) A )

HOLD Arresta momentaneamente il funzionamento (Si accende quando & completata 'operazione di posizionamento o spinta).
DRIVE Istruzione per azionamento SVRE Emesso quando il servo & acceso
RESET Resetta I'allarme e interrompe il funzionamento *ESTOP*1 Spento quando & impartito I'arresto EMG
SVON Istruzione di accensione servo «ALARM*1 Spento quando & generato I'allarme

O

#1 Segnale del circuito a logica negativa (N.C.)

«2 Consultare il catalogo e il manuale di istruzioni di ciascun modello di
attuatore che pud eseguire operazioni di spinta.
La tabella “Specifiche” per i modelli che possono eseguire operazioni
di spinta include un elemento per la forza di spinta.
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Serie JXC51/61

Impostazione punti di posizionamento

1. Impostazione dati di movimentazione per il posizionamento

In questa impostazione, I’ attuatore si sposta in avanti e si
arresta nella posizione target.

Il diagramma seguente mostra gli elementi di impostazione e

il funzionamento.
Gli elementi e i valori di impostazione per questa operazione
sono indicati sotto.

Dati di movimentazione

Velocita

Accelerazione

Deceleraziong

Velocital

Posizione

Uscita INP | ON

In posizione
OFF ON

(posizionamento)

©: da impostare.
O da regolare come richiesto.
— impostazione non richiesta.

2. Impostazione dati di movimentazione per la spinta™

L'attuatore si sposta verso la posizione iniziale della spinta, e quando raggiunge
questa posizione, inizia a spingere con la forza impostata 0 meno.
I diagramma seguente mostra gli elementi di impostazione e il funzionamento.
Gli elementi e i valori di impostazione per questa operazione sono indicati sotto.
%2 Consultare il catalogo e il manuale di istruzioni di ciascun modello di
attuatore che pud eseguire operazioni di spinta.
La tabella “Specifiche” per i modelli che possono eseguire operazioni
di spinta include un elemento per la forza di spinta.

Velocita
Accelerazione Decelerazione
Velocita

Forza Posizione
In posizione
Forza di spinta
Livello di trigger |—|
Uscita INP | ON OFF ON

- . . ) ©: da impostare.
Dati di movimentazione (spinta) O : da regolare come richiesto.

Necessita Elemento Dettagli Necessita Elemento Dettagli
Quando e richiesta la posizione assoluta, Quando é richiesta la posizione assoluta,
© | MOD movimento impostare Assoluto. Quando ¢ richiesta la © | MOD movimento impostare Assoluto. Quando ¢ richiesta la
posizione relativa, impostare Relativo. posizione relativa, impostare Relativo.
© | Velocita Velocita di trasferimento alla posizione target © | Velocita Velocita di trasferimento alla posizione di inizio spinta
© | Posizione Posizione target © | Posizione Posizione di inizio spinta
Parametro che definisce con quale rapidita Parametro che definisce con quale rapidita
. I"attuatore raggiunge la velocita impostata. . I'attuatore raggiunge la velocita impostata.
O | Accelerazione Piu alto ¢ il valore impostato, piu O ceelerazione Piu alto & il valore impostato, pit
velocemente raggiunge la velocita impostata. velocemente raggiunge la velocita impostata.
Parametro che definisce con quale rapidita Parametro che definisce con quale rapidita
O | Decelerazione I’'attuatore si arresta. Piu alto & il valore O | Decelerazione I’attuatore si arresta. Piu alto ¢ il valore
impostato, piu velocemente si arresta. impostato, piu velocemente si arresta.
Impostare su 0. E definito il rapporto della forza di spinta.
© | Forza di spinta™ (Se i valori sono impostati da 1 a 100, I'operazione © | Forza di spinta™ Il campo di regolazione varia a seconda del tipo
verra cambiata nelloperazione di spinta). di attuatore elettrico. Consultare il manuale di
- — - — funzionamento per I'attuatore elettrico.
— | Livello di trigger Impostazione non richiesta. — — - -
Velocita di spint | tazi ichiest Condizione che attiva il segnale in uscita INP. Il
— eloci a_  Spinta mpostazione non richiesta. o | Livello di trigger segnale in uscita INP si accende quando la forza
o Forza di Max. coppia durante I'operazione di posizionamento 99 generata supera il valore. Il livello di trigger deve
movimento (non e richiesta alcuna modifica specifica). essere pari o inferiore alla forza di spinta.
Condizione che attiva il segnale in uscita Velocita di spinta durante la spinta.
O | Areal, Area2 AREA. Quando la velocita € impostata su veloce,
Condizi h vail e . N I'attuatore elettrico e i pezzi in lavorazione
INo;dglon%c I’e attiva il segnale IIT uscita O | Velocita di spinta 8 potrebbero subire danni a causa dell'impatto
i uando att_tjatore Tnt_ra nefia gljznl;nm_a quando toccano il fine corsa, quindi questo valore
i fin pd03|z;\cl)ne]z Il segnaie in usgf dSII di impostazione deve essere inferiore. Consultare il
O | In posizione accends. (Non & necessarlo modificars da manuale di funzionamento per I'attuatore elettrico.

valore iniziale). Quando & necessario
emettere il segnale di arrivo prima che
I'operazione sia completata, aumentare il
valore.

«1 Consultare il catalogo e il manuale di istruzioni di ciascun modello di
attuatore che pud eseguire operazioni di spinta.
La tabella “Specifiche” per i modelli che possono eseguire operazioni
di spinta include un elemento per la forza di spinta.
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O

Forza di Max. coppia durante 'operazione di posizionamento

movimento (non & richiesta alcuna modifica specifica).

O | Areat, Area 2 Condizione che attiva il segnale in uscita AREA.

Distanza di trasferimento durante la spinta. Se la distanza
trasferita supera 'impostazione, si arresta anche se non
sta spingendo. Se la distanza di trasferimento viene
superata, il segnale in uscita INP non si attivera.

© | In posizione

+3 Consultare il catalogo e il manuale di istruzioni di ciascun modello di
attuatore che puo eseguire operazioni di spinta.
La tabella “Specifiche” per i modelli che possono eseguire operazioni
di spinta include un elemento per la forza di spinta.
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Controllore (Tipo a ingresso punti di posizionamento) Serie JX C5 1/ 6 1

Tempistica del segnale

Ritorno alla posizione iniziale

Alimentazione 24V
elettrica R | ov
ON
SVON OFF
Ingresso
SETUP I
ON
BUSY
OFF
SVRE
SETON
Uscita
INP 4
n
n
1"
*ALARM i
— l: \“
*ESTOP H
— : \
: L}
1 1
1 \
HEY
Velocita t + 0 mm/s
1 \
i
Ritorno alla posizione iniziale E \‘
H \

E Se l'attuatore si trova nel campo “In posizione” del parametro
! base, INP si accendera, ma in caso contrario, rimarra spento.

+Scansionare . punto} ¥ Scansionare n. punto §
Operazione di posizionamento  :diposizionamento _

------------- Operazione di spinta ;diposizoraneno
ON - ON
AN ¢ . B - OFF IN A . OFF
Ingresso - i Emettere n. punto di |} Ingresso T EEmettere n. punto !
DRIVE olsuperio | posizonamento 1| DRIVE LR +di posizionamento }
i ON i ON
ouT il ouT iy
ekt OFF = OFF
Uscita BUSY : Uscita BUSY
INP i INP A
n n
i i
i n
. \ i
TRy 1 1 1
Velocita : - T 0 mm/s Velocita ; : 0 mm/s
Operazione di posizionamento ; Operazione di spinta '.' !
______________________________________________ H | H
Se I'attuatore si trova nel campo “In posizione” del dato di

| e e e e emems L '
E 1 Se la forza di spinta corrente supera il valore “Livello di trigger”
movimentazione, INP si accendera, ma in caso contrario, rimarra spento. |

i dei dati di movimentazione, il segnale INP si accendera. i
_____________________________________________________________ 1 gy gy g ————
Viene emesso “OUT” quando “DRIVE” passa da ON a OFF. #1 Consultare il catalogo e il manuale di istruzioni di ciascun modello
Consultare il manuale operativo per maggiori dettagli sul controllore per la serie LEM. di attuatore che pud eseguire operazioni di spinta.

(Quando ¢ applicata I'alimentazione elettrica, “DRIVE” o “RESET” ¢ attivato oppure La tabella “Specifiche” per i modelli che possono eseguire
“*ESTOP” & disattivato, tutte le uscite “OUT” sono disattivate).

*

operazioni di spinta include un elemento per la forza di spinta.
HOLD Reset {Resettaggio alarme |
____________ B |

Ingresso | HOLD I ON Ingresso | RESET I ON
— OFF OFF

ON ON

i BUSY
Uscita us ' OFF . out — i OFF
Uscita

*ALARM

(R
1 Punto di
1 partenza
irallentamentor  HOLD durante il funzionamento

Velocita

; —
0 mms | Mmooz ; 1}

E E possibile identificare il gruppo di allarme dalla 1

. . . . b 1

- — - i i combinazione di segnali OUT quando & generato l'allarme.

+* Quando I'attuatore si trova nel campo “In posizione” durante I'operazione di e ]
spinta, non si ferma anche se viene immesso il segnale HOLD.

+ “«ALARM” & espresso come circuito a logica negativa.
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Serie JXC51/61

Opzioni

Hl Cavo di comunicazione per impostazione controllore
(D cavo di comunicazione JXC-W2A-C

32

51

3000

= Puo essere collegato direttamente al controllore.

(2 Cavo USB LEC-W2-U

(3 Kit di impostazione controllore JXC-W2A

Un set che include un cavo di comunicazione (JXC-W2A-C) e
un cavo USB (LEC-W2-U)

<Software di programmazione controllore/driver USB>
« Software di programmazione controllore
+ Driver USB
Scaricare dal sito web di SMC: https://www.smc.eu
Requisiti hardware
0S Windows®7, Windows®8.1, Windows®10, Windows®11

H Connettore maschio di alimentazione JXC-CPW
+ |l connettore maschio di alimentazione elettrica & un accessorio.

<Misura cavo applicabile> AWG20
(0.5 mm?2), diametro di rivestimento
2.0 mm max.

@ caav (@ ov
g g % @ m24v (B N.C.
® EMG (B) LKRLS

Terminale connettore maschio di alimentazione

Nome terminale Funzione Dettagli
oV Alimentazione | terminali M 24V, C 24V_, EMG e LK RLS
comune (-) sono comuni (-).
M 24V |Alimentazione elettrica motore (+)| Alimentazione elettrica motore (+) del controllore
C 24 V | Aimentazione elettrica controllo (+) | Alimentazione elettrica controllo (+) del controllore
EMG Arresto (+) Morsetto di collegamento del circuito di arresto esterno

LK RLS

Rilascio freno (+)

Morsetto di collegamento dellinterruttore di rilascio freno

B Terminale di programmazione

LEC-T1-3EG

Terminale diI

prog rammazione

Lunghezza cavo [m]

Itemutore di atfvezone | i l |
(OpZITIe)\" =
1.1

W || Interruttore
| 5 Ldiaresto
BT ]

Interruttore di attivazione

Interfaccia di [ 3] 3 |
comunicazione Porte USB 1.1 0 USB 2.0 _ _ Nessunc? _
Display 1024 x 768 min. Lingua iniziale & S Dotato df |nt.erruttore. di attlv.azmne
= Windows®7, Windows®8.1, Windows®10 e Windows®11 sono marchi El Inglese * Interruttore di sincronizzazione
commerciali registrati di Microsoft Corporation negli Stati Uniti. per funzione jog e test
. . e Interruttore di arresto
B Cavo di conversione P5062-5 (Lunghezza cavo: 300 mm) ['G [Dotato diintemtore di arresto]
Bl i ||ﬁ:g_= Specifiche
SIS Elemento Descrizione
300 Interruttore Interruttore di arresto, interrutiore di attivazione (opzione)
# Per collegare il terminale di programmazione (LEC-T1-30JGL) o il cavo di Lunghezza cavo [m] 3
comunicazione per I'impostazione del controllore (LEC-W2A-C) al controllore, ¢ | Grado di protezione IP64 (eccetto connettore)
necessario un cavo di conversione. Campo della temperatura d'esercizio [°C] 5a50
Campo umidita ambientale d'esercizio [%UR] | 90 max. (senza condensazione)
HCavo IO Peso [g] 350 (eccetto cavo)
Lato controllore (N. terminale)
LEC_CN5_ = Lato PLC .
Q :
Lunghezza cavo (L) [m] S \43 Al3
1 1.5 g B1
3 3 :
14.4 L B13
5 5 B13 A1z (144
N. pin Colore .| Colore N. pin Colore . .| Colore
’ Indicazione ' Indicazione
connettore |isolamento punto connettore |isolamento punto
Al Marrong chiaro| Nero B1 Giallo | mm Rosso
. A2 |Marrong chiaro| M Rosso B2  |Verde chiaro| m m Nero
* Misura conduttore: AWG28 A3 Giallo | m Nero B3 |Verde chiaro| ® m Rosso
A4 Giallo | m Rosso B4 Grigio | m m Nero
A5 |Verde chiaro| m Nero B5 Grigio | m m Rosso
A6 |Verde chiaro| m Rosso B6 Bianco | m m Nero
A7 Grigio | ® Nero B7 Bianco | m ® Rosso
Peso A8 Grigio | m Rosso B8  [Maronechiaro| ® @ ® | Nero
Codice prodotto | Peso [g] A9 B?anco u Nero B9 Marro.nechiaro H B B | Rosso
LEC-CN5-1 170 A10 |Bianco | ®m Rosso B10 Giallo | @ m ® | Nero
A11  |Marrong chiaro| 1 M Nero B11 Giallo | = m ® | Rosso
LEC-CN5-3 320 A12  |Maronechiaro| T M Rosso B12  |Verde chiaro| ® @ ® | Nero
LEC-CN5-5 520 A13 | Giallo |mm Nero B13  |Verdechiaro] ® ® ® | Rosso
— Schermo
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Controllore per motore passo-passo
Serie JXCEC/O/PLI/D1/LLY/M1 C € €R us

Per maggiori dettagli, vedere pagina 128

Codici di ordinazione

DIA7IT
0000 ©

EtherCAT. ™ EtherNet/IP

JXC

a Protocollo di comunicazione 9 Numero di assi, Specifica
Con sottofunzione speciale
Standard
STO 1 1 asse, Standard

E EtherCAT [ ] [ J F | 1 asse, con sottofunzione STO
9 |EtherNetiP™| @ ° - : o
P | PROFINET [ ] o Con sottofunzione Con sottofunzione
D | DeviceNet® [ J — ST0 ST0
L 10-Link [ ] (]

L _ . DeviceNet Q@ IO-Link
M CC-Link [ J a Opzione y

— Senza opzione 2=
comunicazione con derivazione a T|

#1 Laguida DIN non & compresa. Deve essere - L
ordinata separatamente. (Vedere pagina 25). * Selezionare “—” in caso non vengano
utilizzati JXCD1 e JXCM1.

9 Montaggio s Con connettore maschio di
7 Montaggio con vt comunicazione diritto
8+ Guida DIN T Con connettore maschio di i
(==l

e Codice attuatore 4
v
Senza le specifiche del cavo e le opzioni dell'attuatore “
Esempio: Inserire “LEKFS25EB-100" Con sottofunzione
per LEKFS25EB-100-S1001. STO
BC| Controllore vuoto*!

#1 Richiede software dedicato (JXC-BCW)

Il controllore &€ venduto come unita singola dopo aver impostato I’attuatore compatibile.
Assicurarsi che la combinazione del controllore e dell’attuatore sia corretta. ~  ____o-emmmmTTTTTT

(D Controllare I'etichetta dell’attuatore per il codice del modello. Questo codice deve
corrispondere a quello del controllore.

-

= Consultare il manuale operativo per I'uso dei prodotti. Scaricabile dal nostro sito web: https://www.smc.eu

4 N
Precauzioni per controllori vuoti (JXCLILILI]-BC)

Un controllore vuoto € un controllore nel quale il cliente puo scrivere i dati dell'attuatore

con il quale deve essere combinato e utilizzato. Per la scrittura dei dati, utilizzare il

software di programmazione ACT Controller 2 o il software dedicato JXC-BCW.

+ Sia ACT Controller 2 che JXC-BCW possono essere scaricati dal sito web di SMC.

« Per utilizzare questo software, ordinare separatamente il cavo di comunicazione per
l'impostazione del controllore (JXC-W2A-C) e il cavo USB (LEC-W2-U).

Requisiti hardware

i ®
0s W"(‘gzvgﬁ)m Windows®11 |  Windows®7 Windows®8 | Windows®10
ACT Controller 2
Software| o funzione JXC-BCW) JXC-BCW

* Windows®7, Windows®8, Windows®10 e Windows®11 sono marchi commerciali registrati
di Microsoft Corporation negli Stati Uniti.

Sito web di SMC: https:/www.smc.eu
o J
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Serie JXCEL1/9_1/PL1/D1/LL1/M1

Specifiche tecniche

Serie JXCE1 | JXCEF | JXC91 | JXCO9F | JXCP1 | JXCPF | JXCD1 | JXCL1 | JXCLF | JXCM1
Rete EtherCAT EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet® 10-Link CC-Link
Motore compatibile Motore passo-passo (Servo/24 VDC)
Alimentazione elettrica Tensione di alimentazione: 24 VDC 10 %
Assorbimento (Controllore) 200 mA max. [ 130 mA max. [ 200 mA max. [ 100 mA max. [ 100 mA max. [ 100 mA max.
Encoder compatibile Encoder assoluto senza batteria/incrementale
o |sistema Protocollo EtherCAT *2 EtherNet/IP™*2 PROFINET*2 DeviceNet® 10-Link CC-Link
S appicabile | Versione-! Test di conformita Volume 1 (Edizione 3.14) Specifiche Volume 1 (Edizione 3.14) Versione 1.1 Ver. 1.10
§ Registro V.1.2.6 Volume 2 (Edizione 1.15) Versione 2.32 Volume 3 (Edizione 1.13) Attacco classe A o
5 - " 156 kbps, 625 kbps,
£ |Velocita di " 10/100 Mbps*2 « 125/250/500 230.4 kbps
8 |trasmissione 100 Mbps* (Negoziazione automatica) 100 Mops* kbps (COM3) 2 bﬂ%p:/,lspsMbps,
©
% File di configurazione*® File ESI File EDS File GSDML File EDS File IODD File CSP+
£ |Area di Ingresso 20 byte Ingresso 36 byte Ingresso 36 byte Ingresso 4, 10, 20 byte Ingresso 14 byte 1 stazione, 2
“’!,.’_ occupazione I/O Uscita 36 byte Uscita 36 byte Uscita 36 byte Uscitad, 12,20, 36 byte Uscita 22 byte stazioni, 4 stazioni

Resistenza di terminazione Non inclusa
Memoria EEPROM
Indicatore LED PWR, RUN, ALM, ERR | PWR, ALM, MS,NS [ PWR, ALM, SF, BF__ [PWR ALM,MS,NS|  PWR, ALM, COM __[PUiR, ALV, LERR, LRUN
Lunghezza cavo [m] Cavo attuatore: 20 max.
Sistema di raffreddamento Raffreddamento naturale ad aria
Campo della temperatura d'esercizio ['C] 0 a 55 (senza congelamento)*4
Campo umidita ambigntalg d'esercizio [%UR] 90 max. (senza condensazione)
Grado di protezione IP30 (Esclude il connettore)
Resistenza di isolamento [MQ] Tra tutti i terminali esterni e il corpo: 50 (500 VDC)
Funzione di sicurezza — STO,SS1-t — STO,SS1-t — STO,SS1-t — STO, SS1-t —
EN61508 SIL3* EN61508 SIL3* EN61508 SIL3* EN 61508 SIL 3%
Norme di sicurezza — EN62061 SIL CL3* - EN62061 SIL CL3™ - EN62061 SIL CL3* - EN 62061 SIL CL 3 —
EN 19013348 Cat3 Ple®® ENI9013849-1 Cat3PLeS EN 190133481 Cat3 PLes ENISO 138484 Cat 3PLe®
Peso [g] Montaggio con vit 220 250 210 240 220 250 210 190 220 170
Hontaggo u guida DIN 240 270 230 260 240 270 230 210 240 190

#1 Tenere conto che queste versioni sono soggette a modifiche.

x2 Utilizzare un cavo di comunicazione schermato CAT5 o superiore per PROFINET, EtherNet/IP™ e EtherCAT.

*3 | file possono essere scaricati dal sito web di SMC.

#4 |l campo della temperatura di esercizio per il controllore versione 1 e per il controllore versione 2 € compreso tra 0 e 40°C. Consultare il catalogo web
per i dettagli sullidentificazione dei simboli della versione del controllore.

=5 |l livello di integrita della sicurezza indicato sopra & il max. valore. Il livello raggiungibile varia a seconda della configurazione e del metodo di ispezione del
componente. Assicurarsi di consultare il “Manuale di sicurezza: JXC#-OMYO0009” per maggiori informazioni.

EMarchio commerciale

EtherNet/IP™ & un marchio commerciale di ODVA.

DeviceNet™ & un marchio commerciale di ODVA.

EtherCAT® & un marchio commerciale e una tecnologia brevettata, autorizzato da Beckhoff Automation GmbH, Germania.

Esempio di comando di funzionamento

Oltre alla programmazione di massimo di 64 punti di posizionamento per ogni protocollo di comunicazione, & possibile modificare ogni parametro in tempo reale tramite l'operazione di definizione dei dati numerici.
« E possibile utilizzare Valori numerici, diversi da “Forza di movimento”, “Area 1,” e “Area 2”, per eseguire operazioni in base alle istruzioni numeriche di JXCL1.

<Esempio di applicazione> Movimento tra 2 punti

N° Modalita di movimento |~ Velocita Posizione | Accelerazione | Decelerazione | Forza di spinta | Livello di trigger | Velocita di spinta | Forza di movimento Area 1 Area 2 In posizione

0 1: Assoluto 100 10 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0.50

1 1: Assoluto 100 100 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0.50
<Definizione dei punti di posizionamento> <Definizione dei dati numerici>
Sequenza 1: Istruzione di accensione servo Sequenza 1: Istruzione di accensione servo
Sequenza 2: Istruzione per ritornare alla posizione di origine Sequenza 2: Istruzione per ritornare alla posizione di origine
Sequenza 3: Indicare il punto di posizionamento 0 per immettere il segnale DRIVE.  Sequenza 3: Indicare il punto di posizionamento 0 e attivare il flag dell'ingresso di
Sequenza 4: Indicare il punto di posizionamento 1 dopo aver disattivato comando (posizione). Inseire 10 nella posizione target.

temporaneamente il segnale DRIVE per immettere il segnale DRIVE. Successivamente il flag di inizio si attiva.
Sequenza 4: Attivare il punto di posizionamento 0 e il flag dell'ingresso di

La stessa operazione pud essere eseguita con qualsiasi altro comando comando (posizione) per modificare la posizione target su 100
di funzionamento. ] mentre il flag di inizio & acceso.

Sequenza 1- ‘ ‘

Sequenza 2— ‘

Sequenza 3- ‘

Sequenza 4— ‘ ‘
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Controllore per motore passo-passo Serie JX CE D/g:'/ P D/D 1/ LD/M 1

Procedura di montaggio

a) Montaggio con viti (JXC17-(1, b) Montaggio su guida DIN (JXC[118-[1, JXCLIF8-[)
JXCOF7-0J) (Installazione con guida DIN)

(Installazione con due viti M4)

La guida DIN é bloccata.

Filo di terra

Direzione di montaggio Filo di terra

ﬁ"

Direzione di montaggio

Agganciare il controllore sulla guida DIN e premere la leva
della sezione A nella direzione della freccia per bloccarlo.

# Quando si utilizza una taglia pari o superiore a 25 della serie LE, lo spazio tra i controllori deve essere minimo di 10 mm.

Guida DIN L — e
AXT100-DR-[] (Passo) '

# Per [J, inserire un numero dalla colonna N. nella tabella sotto.
Per le dimensioni di montaggio fare riferimento ai disegni delle *@é}{b—@é}—é}’é—@@ S

dimensioni a pagina da 88 a 89.

5.5

(35)

1.25
Dimensioni L [mm]
No. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 | 11 12 | 13 | 14 | 15 | 16 | 17 | 18 | 19 | 20
L 23 355 | 48 |605| 73 | 855 | 98 |1105| 123 [1355| 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 | 210.5 | 223 | 2355 | 248 | 260.5

No. 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 | 3355 | 348 |360.5| 373 | 3855 | 398 |410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5| 473 | 4855 | 498 | 510.5

Adattatore di montaggio guida DIN
LEC-3-D0 (con 2 viti di montaggio)

Da usarsi quando I'adattatore di montaggio della guida DIN viene montato successivamente sul controllore a montaggio con viti.
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Controllore per motore passo-passo Serie JX CE D/g:'/ P D/D 1/ LD/M 1

Dimensioni

JXCE1/JXC91

67 (11.5)
1z,
- —
o
c\!
<
| ©
3
| h y
-+ = Montabile
su'\?wda
| DI
é e

77

Adattatore per montaggio
su guida DIN

JXCP1/JXCD1

67 (11.5)
12 |
- —
©)
(V]
<
| ©
3
| h ’
= Montabile
su,\?wda
| DI
@O | eomm

77

Adattatore per montaggio
su guida DIN

JXCE1

35

Per montaggio corpo
(Montaggio con viti)

32.5

193.2 (Per rimuovere la guida DIN)

193.2 (Per rimuovere la guida DIN)

z
o
«
8
3 | w
8| R o =—=::— —
ol 7|~ B o -
o D RS
s SBE OGNS il
e \7274 ZZJ
é—c, —:: i f—
@
N~
®
175
4.5
Per montaggio corpo
(Montaggio con viti)
JXCP1
35
g45 32.5
2
[Ie}
S 2

187.3 (Per bloccare la guida DIN)

4.5

O

Per montaggio corpo
(Montaggio con viti)

SvVC

JXC91

g45

193.2 (Per rimuovere la guida DIN)

193.2 (Per rimuovere la guida DIN)

z
[a)
®©
°
3 | w
o Rl o ——--—r
o —| L i —
5]
Q N S o
s |
1) i T
S
(s2]
~
®
175
4.5
Per montaggio corpo
(Montaggio con viti)
JXCD1
35
g45 32.5
=2
Ie}
Bl g

187.3 (Per bloccare la guida DIN)

Per montaggio corpo
(Montaggio con viti)

88



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

Dimensioni

JXCL1

JXCM1

89

67 (11.5)
20,
- —
(@)
N
<
ol ©
S
©
: i 8|« Montabile
J‘ su guida
== DIN
4 (35 mm)

Adattatore per montaggio su quida DIN

67
12 |
]
. ©
o
<
af ©
P
©
1,
J‘ * Montabile
i su guida
1 DIN
4 (35 mm)
L ©
Adattatore per montaggio su quida DIN
@7)

O

193.2 (Per rimuovere la guida DIN)

045 35
Per montaggio corpo 325
(Montaggio con viti)

170
152.5

187.3 (Per bloccare la guida DIN)

D45

17.5
4.5

Per montaggio corpo
(Montaggio con viti)

35

Per montaggio corpo

32.5

(Montaggio con viti)

198.2 (Per rimuovere la guida DIN)

187.3 (Per bloccare la guida DIN)

el &
=| ©
©

]

=

il

17.5

4.5

Per montaggio corpo
(Montaggio con viti)



Controllore per motore passo-passo Serie JX CE D/g:'/ P D/D 1/ LD/M 1

Dimensioni
JXCEF JXCLF
67 (11.5) 35 35
12 325 325
AN
—
e © @as omu)

104.2

64.2

Adattatore per montaggio su guida DIN

1983.2 (Per rimuovere la guida DIN)

187.3 (Per bloccare la guida DIN)

190
172.5

181

|
i

[
\J

|
L

JXCIF

175

4.5

67 (11.5)
12l
S
©

M o
3

N

3

1: 3

i

Adattatore per montaggio su guida DIN

213.2

207.3

190
172.5

My
i

ol

B Q
181

[}

M

5
ol

I

O
2

1983.2 (Per rimuovere la guida DIN)

187.3 (Per bloccare la guida DIN)

190
172.5

JXCPF

17.5

213.2

207.3

190

181
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Serie JXCEL1/9_1/PL1/D1/LL1/M1

Opzioni

Hl Cavo di comunicazione per impostazione controllore
(D Cavo di comunicazione JXC-W2A-C

Eﬁ

51 3000

32

= Puo essere collegato direttamente al controllore.

(2 Cavo USB LEC-W2-U

E 2 . e
2|9 [ == === 9

(3 Kit di impostazione controllore JXC-W2A

Un set che include un cavo di comunicazione (JXC-W2A-C) e
un cavo USB (LEC-W2-U)

<Software di programmazione controllore/driver USB>
- Software di programmazione controllore

- Driver USB (per JXC-W2A-C)

Scaricare dal sito web di SMC: https://www.smc.eu

Requisiti hardware

B Terminale di programmazione (

LEC-T1-3 EG

Terminale di
programmazione

Lunghezza cavo [m]

3] 3 |

Lingua iniziale ¢

[
Interuttore i afivazione |
(Opzionale) \

Interruttore di attivazione

— Nessuno

S |Dotato di interruttore di attivazione

\L‘ Inglese = Interruttore di sincronizzazione
per funzione jog e test
®Interruttore di arresto
@ Dotato di interruttore di arresto
Specifiche
Elemento Descrizione
Interruttore Interruttore di arresto, interruttore di attivazione (opzione)

Lunghezza cavo [m]

3

Grado di protezione

IP64 (eccetto connettore)

Campo della temperatura
d'esercizio [°C]

5a50

Campo umidita ambientale
d'esercizio [%UR]

90 max. (senza condensazione)

Peso [g]

350 (eccetto cavo)

0Ss Windows®7, Windows®8.1, Windows®10, Windows®11
Comunicazine | 546 ySB 1.1 0 USB 2.0

Interfaccia di comunicazione

Display 1024 x 768 min.

# Windows®7, Windows®8.1, Windows®10 e Windows®11 sono marchi
commerciali registrati di Microsoft Corporation negli Stati Uniti.

B Cavo di conversione P5062-5 (Lunghezza cavo: 300 mm)

300

« Per collegare il terminale di programmazione (LEC-T1-3LJG) o il cavo
di comunicazione per I'impostazione del controllore (LEC-W2A-C) al
controllore, & necessario un cavo di conversione.

Hl Adattatore di montaggio guida DIN LEC-3-D0

% Con 2 viti di montaggio

Da usarsi quando I'adattatore di montaggio della guida DIN viene
montato successivamente sul controllore a montaggio con viti.

B Guida DIN AXT100-DR-[]

# Per [J, inserire un numero dalla colonna N. nella tabella a pagina 90.
Per le dimensioni di montaggio fare riferimento ai disegni delle
dimensioni a pagina 89 e 90.
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Controllore per motore passo-passo Serie JX CE D/g:'/ P D/D 1/ LD/M 1

Opzioni

l Connettore maschio di alimentazione JXC-CPW H Connettore maschio del segnale STO JXC-CSTO

# |l connettore di alimentazione & un accessorio.

®
@
900] O O 0
OO ® EMG (B LKRLS @©
Connettore di alimentazione Connettore maschio del segnale STO
Nome terminale Funzione Dettagli N. pin | Denominazione del segnale Dettagli
oV Alimentazione | terminali M 24V, C 24V.’ EMG e LK RLS sono 1 24V Uscita +24 V (max. 100 mA)
comune (-) comuni (=). 2 STO1 Ingresso 1 STO
M 24V |Alimentazione eletirica motore (+)| Alimentazione elettrica motore (+) del controllore 3 STO2 Ingresso 2 STO
C 24V |Alimentazione elettrica controllo (+)| Alimentazione elettrica controllo (+) del controllore 4 Feedback 1 Segnale di feedback STO1
EMG Arresto (+) Morsetto di collegamento del circuito di arresto esterno 5 Feedback 2 Segnale di feedback STO2
LK RLS | Rilascio freno (+) |Morsetto di collegamento dellinterruttore di rilascio freno

Hl Connettore maschio di comunicazione

Per DeviceNet™
Modello diritto ~ Modello con diramazionea T Connettore maschio di comunicazione per DeviceNet™

JXC-CD-S JXC-CD-T Nome terminale Dettagli
V+ Alimentazione elettrica (+) per DeviceNet™
CAN_H Cavo di comunicazione (Alto)
Scarico Cavo di messa a terra/Cavo schermato
CAN_L Cavo di comunicazione (Basso)
V- Alimentazione elettrica (—) per DeviceNet™
Per 10-Link
Modello diritto Connettore maschio di comunicazione per 10-Link
JXC-CL-S Num. terminale Nome terminale Dettagli
|l connettore maschio di comunicazione ! L+ +24 Vv
per IO-Link € un accessorio. 2 NC N/D
3 L- oV
4 c/Q Segnale 10-Link
Per CC-Link
Modello diritto  Modello con diramazioneaT  Connettore maschio di comunicazione per
LEC-CMJ-S LEC-CMJ-T CC-Link
Nome terminale Dettagli
DA Linea di comunicazione CC-Link A
DB Linea di comunicazione CC-Link B
DG Linea di messa a terra CC-Link
SLD Schermo CC-Link
FG Telaio
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Serie JXC51/61
Serie JXCEL1/9_1/PL1/D1/LL1/M1

Cavo attuatore (Opzione)

[Cavo robotico per encoder assoluto senza batteria (motore passo-passo 24 VDC)]

LE-CE-

Connettore A 142 )
Lunghezza cavo (L) [m] (N. terminale) & Connetiore B & Connettore C (N. terminale)
1 1.5 g 0 T 15&=-2
3 3 1 ‘ m <] ¢ = sk=Ele
5 5 8 8 ] (13.5)
: TED 1t o
8 81 4 Tz IS
A 10*1 ©
B 15%1 S) Connettore D
*1
c 20 (30.7) L
«1 Realizzato su richiesta
Peso
Codice prodotto | Peso [g] Nota Segnale g;ﬁ;wzli Colore del cavo| g\‘dnlr?gt?g::lec
LE-CE-1 190 A B-1 Marrone 2
LE-CE-3 360 A A-1 Ross0 1
LE-CE-5 570 B B-2 Arancione 6
LE-CE-8 900 Cavo robotico B A-2 Giallo 5
LE-CE-A 1120 COM-A/COM B-3 Verde 3
LE-CE-B 1680 COM-B/— A-3 Blu 4
N. terminale N. terminale
LE-CE-C 2210 Segnale connettors B . _Schermo o Colore del cavo| ..o
Vee B-1 L L Marrone 12
GND A-1 :’I \‘\ >OOO< ‘,‘/ \‘l Nero 13
A e o0 Res |
- —t - ero
! | ! 1
B B-3 ——t + Arancione 9
SD+B(RX) gj (i L g ;E) 181
SD- (TX) A4 " OO v Nero 10
”””””” Mo Nero 3

[Cavo robotico con freno per encoder assoluto senza batteria (motore passo-passo 24 VDC)]

LE-CE-

-B

Connettore A

(N. terminale) o Connettore B _ 15 (14.2)
Lunghezza cavo (L) [m] AB = e Connettore D (N. terminale)
1 2
1 1.5 3 [EE] —j5 1532
—~ < o]
3 3 i '@] ot i =\ = 12 i\?ﬁ
5 ° 1ED ; .\ = 1
8 il AB N Connettore C N =
A 107 (14.7) S g Connettore E
B 15%1 - (30.7) - L (1)
C 20*1
«1 Realizzato su richiesta
Con freno e sensore ®
N. terminale N. terminale
Segnale g Colore del cavo connettoreD
A B-1 Marrone 2
A A-1 Rosso 1
Peso B B-2 Arancione 6
Codice prodotto | Peso [g] Nota B A-2 Giallo 5
LE-CE-1-B 240 COM-A/COM B-3 Verde 3
LE-CE-3-B 260 COM-B/— A-3 Blu 4
» 5. N. terminale N. terminale
LE-CE-5-B 740 . Segnale cometiors B ___Schermo Colore del cavo| .- ¢
LE-CE-8-B 1170 Cavo robotico Voo B-1 zaN rat Marrone 12
LE-CE-A-B 1460 GND A-1 L XOOKX L Nero 13
LE-CE-B-B 2120 A B-2 " " Rosso 7
LE-CE-C-B | 2890 A A2 = X0 : Nero 6
B B-3 ——t ——t Arancione 9
SD+B(RX) gj ! ! gier 181
SD- (TX) Al | OO, i N:rc? 10
Tames Mmoo R 1 Nero 3
Ssgnalg cdnnettore C
Freno (+) B-1 Rosso 4
Freno (-) A-1 >OOO< Nero 5
Sensore (+) B-3 Marrone 1
Sensore (-) A-3 >OOO< Blu 2
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serie JXC51/61/EC1/9C/PC1/D1/LC /M1
Avvertenze relative alle diverse
versioni del controllore

Poiché la versione del controllore della serie JXC & diversa, i parametri interni non sono compatibili.

B Se si usa JXC1-BC, utilizzare la versione piu recente di JXC-BCW (strumento di scrittura dei parametri).

M Attualmente sono disponibili 3 versioni: prodotti versione 1 (V1.0 o S1.0), prodotti versione 2 (V2.1 0 S2.[1) e prodotti versione 3 (V3.[J o S3.0J).
Tenere presente che per scrivere un file di backup (.bkp) su un altro controllore con JXC-BCW, deve essere la stessa versione del controllore che
ha creato il file. (Ad esempio, un file di backup creato da un prodotto versione 1 pud essere scritto solo su un altro prodotto versione 1 e cosi via).

Identificazione dei simboli della versione

Prodotti serie JXCLI] Versione V3.1 o S3.01

Modelli applicabili Modelli applicabili
Serie JXCOLI] Serie JXC51[]
Serie JXC61[]
Serie JXCELI]
Serie JXCPLI]
Serie JXCD1[]
Serie JXCLLI]
Serie JXCM1[]

1

111
L.

Simbolo de version

Prodotti serie JXCLI] Versione V2.[1o S2.0J

WP WPT1.1

/

Modelli applicabili Modelli applicabili
Serie JXCOLI! Serie JXCELI
Serie JXCPLI
Serie JXCD1
Serie JXCLLII

Prodotti serie JXCLI] Versione V1.[1o S1.0]

Modelli applicabili Modelli applicabili
Serie JXCOL[! Serie JXCELIL]
Serie JXCPLIL]
Serie JXCD1[]
Serie JXCLLI]
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Serie JXC51/61/EL1/91/P1/D1/LL /M1

Versioni dei controllori vuoti e taglie degli attuatori applicabili

M La gamma di taglie degli attuatori applicabili varia a seconda della versione del controllore.
Accertarsi di verificare la versione del controllore prima di utilizzare un controllore vuoto.

Versioni dei controllori vuoti/Taglie degli attuatori elettrici applicabili

Controllore vuoto Taglia attuatore elettrico applicabile
Serie Vfgﬁ't‘r’;'fo‘r’:' LEFSCIE | LEFBCIE |LEKFSCE | LEYCJE |LEYOE-X8 | LEYGLIE | LESCIE | LESHOE | LESYHCE | LERCIE | LEHFCIE
Versione 3.4
Serie Jxco1] | (V34 S34) 125,32, | 25,82, |o5 55 45| 25 32, 25 %2 16,25
Serie JXCD1(J | Versione 3.5 | 40 40 o 40 40 ’
Serie JXCE1] | (V3:5,S35)
Serie JXCP1 )
Serie JXCL1O \(/\%sgonsessée)s 16,25, | 16,25, | 16,25, | 16,25, 16, 25 8 16. 25
0, 53, 32,40 | 32,40 | 32,40 | 32,40 32, 40 » 10
0 superiore
Versione 3.4 | 25,32, | 25,32 2532, | 2232 | 2530 25 25 50 32,40
. y ) ) 3y y ] 40 y 3y
(V3.4,83.4) | 40 40 [?532400 T4 40 16,25
Serie JXCM1[J
Serie JXC51/61 Versione 3.5
(V3.5, $3.5)
osuperiore | 45 o5 | 16,25, | 16,25, | 16,25, 16, 25 8. 16. 25
32,40 | 32,40 | 32,40 | 32,40 32, 40 16,
Serie JXCLIF |Tutte le versioni
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Driver servomotore AC

C€ @

LISTED

« Per maggiori dettagli, vedere pagina 128 + Escluso il LECYMLECYU

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

LISTED -
# l

[ I

9»’..&
i 2%

Tipo con ingresso diretto CC-Link

Tipo assoluto/serie LECSC-T
CCuink

LISTED

LISTED

Con sottofunzione STO

Tipo SSCNETII/H

Tipo assoluto/serie LECSS-T

47 SSCNETIII/H

SERVO SYSTEM CONTROLLER NETWORK

J’h“l
) 1%

LISTED

Con sottofunzione STO

Tipo MECHATROLINK-II

Tipo assoluto/serie LECYM
H MECHATROLINK - I

Con sottofunzione STO

Tipo MECHATROLINK-II
Tipo assoluto/serie LECYU
.l.! MECHATROLINK - IT

Con sottofunzione STO

® Precauzioni specifiche del prodotto ERED

O
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Driver servomotore AC
Tipo incrementale

Serie LECSA (Tipo con ingresso a impulsi/Tipo a posizionamento) LISTED

Tipo assoluto
LE CSB'T(Tipo con ingresso a impulsi/Tipo a posizionamento)/ LE CS C' T(Tipo con ingresso diretto CC-Link)

Serie LECSS- T (tipo sscNeTTM)

C€ 28 W

+ Permaggiori detag, vedere pagina 128

Codici di ordinazione

Per LECSA :,.H@m?
Jd
LECSA|1|-|S1 -ﬁ I
Tipo de driverI LECSA
. - - - L = Se @ richiesto un connettore I/O, ordinare il
A Tipo con ingresso a |mpu!5|fr|po a posizionamento codice “LE-CSNL” a parte.
(Per encoder incrementale) = Se @ richiesto un cavo I/O, ordinare il codice
“LEC-CSN[I]-1” a parte.

Tensione d'alimentazione
1 | da 1002120 VAG, 50/60 Hz o Tipo di motore compatibile

2 | da 200 a 230 VAC, 50/60 H : =
a a z Simbolo| Tipo Potenza Encoder
S1 Servomotore AC (S2*1) 100 W Ineremental
S3 | Servomotore AC (S3*1) 200 W

+1 |l simbolo mostra il tipo di motore (attuatore).

Per LECSB-T/LECSC-T/LECSS-T

LECSB

Tipo de driverl

B Tipo con ingresso a impulsi/Tipo a posizionamento
(Per encoder assoluto)

15

LECSS-T

LECSB-T LECSC-T

+ Se e richiesto un connettore /O, ordinare il codice “LE-CSNC” a parte.
+ Se & richiesto un cavo I/O, ordinare il codice “LEC-CSNLI-1” a parte.
(Dato che I'attuatore elettrico non funziona senza il cablaggio

Tipo con ingresso diretto CC-Link

c (Per encoder assoluto) S . Lo
dell’arresto forzato (EM2) per il tipo LECSB-T, in qualsiasi modo
s Tipo SSCNET II/H diverso dal modo posizionamento, & richiesto un connettore I/0 o un
(Per encoder assoluto) cavo l/0).
Tensione d'alimentazione ® o Tipo di motore compatibile
da 200 a 240 VAC, 50/60 Hz Simbolo Tipo Potenza Encoder
o | (PerLECSB2TAECSS2T) T5 |  Servomotore AC (T6*1) 100 W
da 200 a 230 VAC, 50/60 Hz T7 Servomotore AC (T7*1) 200 W Absoluto
(Per LECSC2-T) T8 Servomotore AC (T8*1) 400 W

#1 Il simbolo mostra il tipo di motore (attuatore).
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Driver servomotore AC Serie LE CSA/ L E CS D - T

Dimensioni
LECSAL]

Per LECSA[I]-S1, S3 Foro di montaggio 2x @ 6
(Spessore superficie
135 cuscinettos) 40

Nome
connettore

CNi1 Connettore segnale 1/0
CNP2 CN2 | Connettore encoder

Connettore di
CNA CN3 comunicazione USB

}HHHH‘ H H %\ CNP1 | Connettore di alimentazione

Descrizione

JHHHHH c00000000000000 i

| CNP1
7

e — B
130
120

CN2 elettrica circuito principale
I~

1. r

Connettore di alimentazione
CNP2 elettrica circuito di controllo

LECSB2-TL!

Nome
connettore

CN1 | Connettore segnale I/0
CN2 | Connettore encoder
1 CN3 | Connettore di comunicazione RS-422
D CN4 | Connettore batteria

w CN5 | Connettore di comunicazione USB
CN6 | Conn. uscita analog. di monitoraggio

}m]
L
DI:H UUH ﬁ 0 TIFr CNB8 | Connettore segnale in ingresso STO

CNP1 CNP1 Conn.ettor.e di. aIim.ent.azione
- elettrica circuito principale

Descrizione

3x06 \
Spessore

superficie M
cuscinetto
(D)

B HEHE

N
lol

CNP2 Connettore di alimentazione

CNP2 elettrica circuito di controllo

CNP3 CNP3 Connettore di alimentazione

servomotore

itk

oI

156
N — | E—
168
HE]

Dimensioni [mm]
Modello w L D M
LECSB2-T5
LECSB2-T7

o)
S —

« Batteria inclusa

21

40 | 135 4 6
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Serie LECSA/LECS! I-T

Dimensioni
LECSC2-TL]I
ﬁ 1 q cowr?é?t%re Descrizione
= E CN1 Connettore CC-Link
206 w [ CN2 Connettore encoder
SX— D CN3 Connettore di comunicazione
( pe:sqe M L RS-422
iﬂgﬁm';'f; 4) © CN4 | Connettore batteria
JD j 0 ﬂ il T CN5 Connettore di comunicazione
M usSB
UUU U CNP1 CN6 | Connettore segnale I/0
HHHH CNP1 Connettore di alimentazione
E Co CNP2 elettrica circuito principale
© = Connettore di alimentazione
e [ § c CNP2 elettrica circuito di controllo
NP3 Connettore di alimentazione
[ UUUU CNP3 servomotore
e L e o
{ ! J ﬂ[ﬂ Ul Dimensioni [mm]
LJ g Satieria o Modelo [W | L [D [ M
) LECSC2-T5 40 | 135 | 4 6
LECSC2-T7
+ Batteria inclusa
LECSS2-TL]
ﬁ 1 a co'r;lr?gt]t%re Descrizione
F 0 CN1 Connettore CC-Link
2x@6 L D CN2 | Connettore encoder
(Spessore M Connettore di comunicazione
supelrficie © w CN3 RS-422
cuscinetto 4) R —q o TTHF CN4 | Connettore batteria
Dj HHH U M | CNS CN5 | Connettore di comunicazione
CNP1 HE] [V USB
H [U HUHH ‘z R CN6 | Connettore segnale 1/0
5 Co = CN8 Connettore di alimentazione
g © CNP2 = "CN1A CNP1 elettrica circuito principale
- 2 E — CNP2 | Connettore di alimentazione
CNP3 | [ CN1B elettrica circuito di controllo
HUHH % — CNP3 Connettore di alimentazione
o lof | CN2 servomotore
3 S
1 D D [H
__J 4 F &

« Batteria inclusa
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Driver servomotore AC Serie LE CSA/ L E CS D - T

Specifiche
Serie LECSA
Modello LECSA1-S1 LECSA1-S3 LECSA2-S1 LECSA2-S3
Capacita di alimentazione nominale [kVA] 0.3 0.5 0.3 0.5
Max. capacita di alimentazione [kVA] 0.9 1.5 0.9 1.5
Potenza motore compatibile [W] 100 200 100 200

Encoder compatibile

Encoder incrementale a 17 bit (risoluzione: 131,072 impulsi/giro)

Alimentazione | Tensione di alimentazione [V]

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

elettrica Fluttuazione ammissibile di tensione [V]

(50/60 Hz)
Monofase 85 a 132 VAC Monofase 170 a 253 VAC

rincipal -
princlpate Corrente nominale [A]

3.0 [ 5.0 1.5 [ 2.4

Alimentazione |_Tensione di alimentazione elettrica controllo [V] 24 VDC

elettrica Fluttuazione ammissibile di tensione [V] da21.6 a26.4 VDC

controllo Corrente nominale [A] 0.5
Ingresso parallelo 6 ingressi
Uscita parallela 4 uscite

Max. frequenza impulso ingresso [pps]

1 M (per ricevitore differenziale), 200 k (per collettore aperto)*2

Impostazione campo in posizione [impulso]

0 a +65535 (unita impulso comando)

Errore eccessivo

+3 rotazioni

Funzione | Limite coppia

Impostazione parametro

Comunicazione

Comunicazione USB

Unita di traslazione punti

Fino a 7 punti

Campo della temperatura d'esercizio [°C]

0 a 55 (senza congelamento)

Campo umidita ambientale d'esercizio [%UR]

90 max. (senza condensazione)

Campo della temperatura di stoccaggio [°C]

-20 a 65 (senza congelamento)

Campo umidita di stoccaggio [%UR]

90 max. (senza condensazione)

Grado di protezione IP20

Resistenza di isolamento [MQ] Tra la sede e SG: 10 (500 VDC)

Peso [g] 600

Serie LECSB-T
Modello LECSB2-T5 LECSB2-T7

Capacita di alimentazione nominale [kVA] 0.3 0.5
Max. capacita di alimentazione [kVA] 1.05 1.75
Potenza motore compatibile [W] 100 200

Encoder compatibile

Encoder assoluto a 22 bit (risoluzione: 4194304 impulsi/giro)

Alimentazione| Tensione di alimentazione [V*°]

Trifase 200 a 240 VAC (50/60 Hz), Monofase 200 a 240 VAC (50/60 Hz)

elettrica Fluttuazione ammissibile di tensione [V]*3

Trifase 170 a 264 VAC (50/60 Hz), Monofase 170 a 264 VAC (50/60 Hz)

principale | Corrente nominale [A]

0.9 [ 1.5

Alimentazione | Tensione di alimentazione elettrica controllo [V]

Monofase 200 a 240 VAC (50/60 Hz)

elettrica Fluttuazione ammissibile di tensione [V]

Monofase 170 a 264 VAC

controllo Corrente nominale [A] 0.2
Ingresso parallelo 10 ingressi
Uscita parallela 6 uscite

Max. frequenza impulso ingresso [pps]

4 M (per ricevitore differenziale), 200 k (per collettore aperto)

Impostazione campo in posizione [impulso]

0 a 65535 (unita comando a impulso)

Funzione

Errore eccessivo +3 rotazioni
A . Impostazione parametro o impostazione ingresso analogico esterno
Limite coppia P P (Opa 10 VDC) 9 9

Comunicazione

Comunicazione USB, comunicazione RS422+1

Unita di traslazione punti

Fino a 255 punti

Operazione di spinta

N. unita di traslazione punti metodo di ingresso, fino a 127 punti

Campo della temperatura d'esercizio [°C]

0 a 55 (senza congelamento)

Campo umidita ambientale d'esercizio [%UR]

90 max. (senza condensazione)

Campo della temperatura di stoccaggio [°C]

-20 a 65 (senza congelamento)

Campo umidita di stoccaggio [%UR]

90 max. (senza condensazione)

Grado di protezione 1P20
Resistenza di isolamento [MQ] Tra la sede e SG: 10 (500 VDC)
Peso [g] 800

%1 Non € possibile eseguire nello stesso momento la comunicazione USB e la comunicazione RS422.
#2 |l livello di sicurezza dipende dal valore impostato del parametro del driver [Pr. PF18 Tempo di rilevamento dell'errore di diagnosi STO] e dall'esecuzione o
meno della diagnosi dellingresso STO tramite l'uscita TOFB. Consultare il manuale operativo LECSB-T per maggiori dettagli.

3 Non & supportata I'alimentazione trifase a 400 VAC.

SvVC
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Serie LECSA/LECS! I-T

Specifiche

Serie LECSC-T

Modello LECSC2-T5 LECSC2-T7
Capacita di alimentazione nominale [kVA] 0.3 0.5
Max. capacita di alimentazione [kVA] 1.05 1.75
Potenza motore compatibile [W] 100 200

Encoder compatibile

Encoder assoluto a 18 bit (risoluzione: 262,144 p/rev)

Alimentazione | Tensione di alimentazione [V]*®

Trifase 200 a 230 VAC (50/60 Hz), Monofase 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

elettrica Fluttuazione ammissibile di tensione [V]*® Trifase 170 a 253 VAC, monofase 170 a 253 VAC
principale Corrente nominale [A] 0.9 1.5
Alimentazione | Tensione di alimentazione elettrica controllo [V] Monofase 200 a 230 VAC (50/60 Hz)
elettrica Fluttuazione ammissibile di tensione [V] Monofase 170 a 253 VAC

controllo Corrente nominale [A] 0.2

Protocollo di Bus di campo applicabile (versione)

Comunicazione CC-Link (Ver. 1.10)

Cavo di collegamento

Compatibile con CC-Link Ver. 1.10
(cavo doppio intrecciato a 3 fili schermato)*!

Numero di stazione remota

da1a64

Velocita di comunicazione [bps)/
Lunghezza cavo complessivo
massimo [m]

Cavo

Comunicazione | lunghezza

16 k/1200, 625 k/900, 2.5 M/400, 5 M/160, 10 M/100

caratteristiche Lunghezza cavo tra stazioni [m]

0.2 o superiore

tecniche 1 stazione occupata (I/O remoti 32 punti/32 punti)/
Area di occupazione I/O (registro remoto 4 word/4 word)
(Ingressi/Uscite) 2 stazioni occupate (I/0O remoti 64 punti/64 punti)/
(registro remoto 8 word/8 word)
Fino a 42 (quando 1 stazione € occupata da 1 driver), fino a 32 (quando
Numero di driver collegabili 2 stazioni sono occupate da 1 driver), quando ci sono solo stazioni del
dispositivo remote.
Ingresso registro remoto Disponibile con comunicazione CC-Link (2 stazioni occupate)
Disponibile con comunicazione CC-Link, comunicazione RS422
. - Comunicazione CC-Link (1 stazione occupata): 31 punti, comunicazione
Metodo di Ingresso tabella N. punto di posizionamento | 421 o T R, ot P
comando Comunicazione RS422: 255 punti

Ingresso di posizionamento indicizzatore

Disponibile con comunicazione CC-Link
Comunicazione CC-Link (1 stazione occupata): 31 punti, comunicazione
CC-Link (2 stazioni occupate): 255 punti

Funzione di comunicazione

Comunicazione USB, comunicazione RS-422%2

Campo della temperatura d'esercizio [°C]

0 a 55 (senza congelamento)

Campo umidita ambientale d'esercizio [%UR]

90 max. (senza condensazione)

Campo della temperatura di stoccaggio [°C]

-20 a 65 (senza congelamento)

Campo umidita di stoccaggio [%UR]

90 max. (senza condensazione)

Grado di protezione IPOO
Resistenza di isolamento [MQ] Tra la sede e SG: 10 (500 VDC)
Peso [g] 800

+1 Se il sistema comprende i cavi conformi con CC-Link Ver. 1.00 e Ver. 1.10, si applicano le specifiche Ver. 1.00 alla lunghezza del cavo complessiva e

alla lunghezza del cavo tra le stazioni.

%2 Non € possibile eseguire nello stesso momento la comunicazione USB e la comunicazione RS422.

3 Non & supportata I'alimentazione trifase a 400 VAC.

Serie LECSS-T

Modello LECSS2-T5 LECSS2-T7
Capacita di alimentazione nominale [kVA] 0.3 0.5
Max. capacita di alimentazione [kVA] 1.05 1.75
Potenza motore compatibile [W] 100 200

Encoder compatibile

Encoder assoluto a 22 bit (risoluzione: 4194304 p/rev)

Alimentazione | Tensione di alimentazione [V]*2

Trifase 200 a 240 VAC (50/60 Hz), Monofase 200 a 240 VAC (50/60 Hz)

elettrica Fluttuazione ammissibile di tensione [V]*?

Trifase 170 a 264 VAC (50/60 Hz), Monofase 170 a 264 VAC (50/60 Hz)

principale | corrente nominale [A]

0.9 [ 15

Alimentazione | Tensione di alimentazione elettrica controllo [V]

Monofase 200 a 240 VAC (50/60 Hz)

elettrica Fluttuazione ammissibile di tensione [V]

Monofase 170 a 264 VAC

controllo

Corrente nominale [A]

0.2

Protocollo di Bus di campo applicabile

SSCNET II/H (Comunicazione ottica ad alta velocita)

Funzione di comunicazione

Comunicazione USB

Campo della temperatura d'esercizio [°C]

0 a 55 (senza congelamento)

Campo umidita ambientale d'esercizio [%UR]

90 max. (senza condensazione)

Campo della temperatura di stoccaggio [°C]

-20 a 65 (senza congelamento)

Campo umidita di stoccaggio [%UR]

90 max. (senza condensazione)

Grado di protezione

1P20

Resistenza d'isolamento [MQ]

Tra la sede e SG: 10 (500 VDC)

Funzione di sicurezza

STO (IEC/EN 61800-5-2)

Standard di sicurezza*'

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

Peso [g]

800

=1 Per ulteriori dettagli, consultare il manuale di istruzioni di LECSS-T.
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Driver servomotore AC Serie LE CSA/ L E CS D - T

Esempio di cablaggio dell’alimentazione elettrica: LECSA
LECSA[-[J

Alimentazione elettrica circuito princi-

pale CNP1
NFB Mc Tl
Monofase 200 a 230 VAC ~ L1 Resistenza di
o tase 100 a 120 VAC i i e rigenerazione
monofase a —OL2 “integrata U
7777777 { o 7 ° v Motore
' Opzione rigene- I~~~ "~ v \
\___Tazione .. __. w W
Protezione circuito - |CNP2_ -
Alimentazione elettrica =0 +24V 3 CN2 Encoder
circuito di controllo24 VDC VI [:H:]_Q

] Connettore di alimentazione elettrica circuito principale: CNP1 | » Accessorio

Nome
terminale

@ Terra di protezione (PE)

Funzione Dettagli

Deve essere messo a terra collegando il terminale di terra del
servomotore e la terra di protezione del pannello di controllo (PE)

A s Collegare I'alimentazione elettrica circuito principale.
aliz‘;ifg;é’;g‘zgf:ﬁca LECSA1: monofase 100 a 120 VAC, 50/60 Hz
L2 LECSA2: monofase 200 a 230 VAC, 50/60 Hz

L1

Terminale per collegare I'opzione rigenerazione

s <covE tBE

AAAAAAA A A
1 |
Q000000 QO

P LECSALI-S1: non collegato al momento della spedizione
Opzione rigenerazione | LECSA[I-S3, S4: collegato al momento della spedizione
c % Se I'opzione di rigenerazione & richiesta per “Selezione del
modello,” collegare a questo terminale.
U Potenza servomotore (U)
Vv Potenza servomotore (V)| Collegare il cavo del motore (U, V, W).
W Potenza servomotore (W)
P . - . _ 24v |
Connettore di alimentazione elettrica con circuito di controllo: CNP2 | = Accessorio D@
- o |d [1O
ome . -
s Funzione Dettagli
o4y g'gﬂﬁg;acziﬁﬁ'ﬁo i ][_atqt24 IVdd.ell’alimentazione elettrica circuito di controllo (24 VDC)
controllo (24 V) ornita al driver
oV g'g{,:ﬁg;aczii%mo i ;_atqto Vl?jelll’alimentazione elettrica circuito di controllo (24 VDC)
controllo (0 V) ornita al driver
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Serie LECSA/LECS! I-T

Esempio di cablag_gio alimentazione elettrica: LECSB2-TL], LECSS2-T[], LECSN2-TL]

Per monofase 200 VAC

Monofase ——x<

200 a 240
VAC

' Opzione rigene- 7~ 7|~

| razione

MCCB

Lo

Per trifase 200 VAC

MCCB

Trifase —X
200 a .

Y ™\ Motore 240VAC*

V ;( I

w
' Opzione rigene-
|___razione | __

Encoder

1 Non & supportata I'alimentazione trifase a 400 VAC.

= Per cablaggio monofase 200 a 240 VAC, I'alimentazione elettrica deve essere collegata ai terminali L1 e L3, e nulla collegato a La.

Notare che le posizioni di cablaggio differiscono dal tipo LECS[.

Motore

@E<c

Encoder

I ®

LECSS2-T[]
Connettore di alimentazione elettrica circuito principale: CNP1 | = Accessorio Esempio
= vista
N 8 .
termingle| _ Funzione Dettagli L1 @ il frontale
L1 Alimentazione Collegare I'alimentazione elettrica circuito principale. L2 @ [I]
L2 elettrica circuito LECSB2-T/LECSS2-T/LECSN2-T: u@ []
incioal Monofase 200 a 240 VAC, 50/60 Hz Terminale di collegamento: L1, L3 Ls
Ls principale Trifase 200 a 240 VAC, 50/60 Hz Terminale di collegamento: L1, L2, L3 \ : o0
N(=) Non collegare. e o
Ps Coll P3 e Pa. (Coll | dell dizi P3©[]
Pu ollegare tra Ps e P4. (Collegato al momento della spedizione) i
Pa u@ []
T
— : : TR - P O
Connettore di alimentazione elettrica con circuito di controllo: CNP2| = Accessorio c [©
(=]
No_me Funzione Dettagli D m© []
terminale L1 @ [i]
P(+) Ovzione Collegare tra P(+) e D. (Collegato al momento della spedizione) D@ []
C i enrzarazione « Se l'opzione di rigenerazione & richiesta per “Selezione del modello,” L2t g
D 9 collegare a questo terminale. .
L11 Alimentazione | Collegare I'alimentazione elettrica del circuito di controllo. U @ []
L elettrica circuito | LECSB2-T/LECSS2-T/LECSN2-T: o
21 di controllo Monofase 200 a 240 VAC, 50/60 Hz Terminale di collegamento: L11, L21 Vv @ 0l
w O [

Connettore motore: CNP3

# Accessorio

Nome

e R Funzione Dettagli
U Potenza servomotore (U)
V Potenza servomotore (V) | Collegare il cavo del motore (U, V, W).
W Potenza servomotore (W)
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Driver servomotore AC Serie LE CSA/ L E CS D - T

Esempio di cablag_gio alimentazione elettrica: LECSC2-T[|

Per monofase 200 VAC Per trifase 200 VAC
NFB MCCB
Monofase X Trifase —X
200a NG U 2002230 .,
230 VAC * Motore VAC ! ‘ Motore
V >< I
w
" Opzione rigene- |- " Opzione rigene- |-
|___razione . __ |___razione . __
Encoder Encoder

#1 Non & supportata I'alimentazione trifase a 400 VAC.
= Per cablaggio monofase 200 a 230 VAC, I'alimentazione elettrica deve essere collegata ai terminali L1 e L2, e nulla collegato a Ls.

LECSC2-T
Esempio
- - - - - - - - . = ViSta
Connettore di alimentazione elettrica circuito principale: CNP1|  Accessorio LSO frontale
te’r\ln(:irngle Funzione Dettagli L2 =© ] O
L1 Circuito principale| Collegare I'alimentazione elettrica circuito principale. ] L3 @ al HiEL]
Lo alimentazione LECSC2-T: monofase 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminale di collegamento: L1, L2 o =
L3 elettrica Trifase 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminale di collegamento: L1, L2, L3 N @ D] |_ o
N Non collegare. o P . m
P3 _ A= :
Pa Collegare tra P3 e P4. (Collegato al momento della spedizione) "
P O
Connettore di alimentazione elettrica con circuito di controllo: CNP2| = Accessorio . o
P(+) O I @
Nome ; . o
Gl Funzione Dettagli c n@ m =
P(+) ’ . Collegare tra P e D. (Collegato al momento della spedizione) D il -
C R|ggn§{;1r12éone « Se I'opzione di rigenerazione é richiesta per “Selezione del modello,” ”8 0
D P collegare a questo terminale. L1y i
L1t Circuito di L2 O [ ;
controllo Collegare I'alimentazione elettrica del circuito di controllo. [S—
L21 alimentazione | LECSC2-T: monofase 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminale di collegamento: L11, L21 =)
elettrica @ il
|Connettore motore: CNP3| « Accessorio v | OO ——
Nome ) . w.O [0
el Funzione Dettagli
U Potenza servomotore (U)
V Potenza servomotore (V) | Collegare il cavo del motore (U, V, W).
W Potenza servomotore (W)
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Serie LECSA/LECS! I-T

Esempio di cabla%]io seg_jnale di controllo: LECSA

LECSAC-I

Questo esempio di cablaggio mostra un collegamento con un PLC (FX3U-LCICIMT/ES) prodotto da Mitsubishi Electric Corporation quando
€ usato in modalita controllo posizione. Consultare il manuale di funzionamento della serie LECSA e qualsiasi documentazione tecnica o
manuali di funzionamento per il PLC e l'unita di posizionamento prima di collegare a un altro PLC o unita di posizionamento.

2 m max.*®

Modalita controllo posizione ‘

#1
*2
#3
w4
*5

%6
*7

FX3U-CICIMT/ES (prodotto da

Mitsubishi Electric Corporation)
S/S
24V LECSA
oV *4 ®4
PILC L CN1 CN1 N
alimenta- Il
zione D DICOM] 1 9 |ALM RA1 } Guasto3
elettrica N OPC| 2 Pt
oocom| 13 12 | MBR RA2 Sincronizzazione freno
Y000 [: ‘ l/ > PP | 23 |6 elettromagnetico
COMH [: —
Y010 [l ‘/ = NP | 25 |+ o0
' L m max.
COMS ? [ = e N N e N NS
i ! i 3 15 | LA ?V‘ l/ Y Encoder a impulsi fase A
Y004 [: ! l/ L CR | s 16 | LAR [~ = —— (Driver linea differenziale)
Com2 % : - : 17 | LB % : l/ % = Encoder a impulsi fase B
] ‘/ — 18 | LBR — —— (Driver linea differenziale)
XooO : — : ‘ INP | 10 19 | LZ % ‘ l/ % > Encoder a impulsi fase Z*7
ﬂl—'/—fl—[ 20 | LZR = — —— (Driver linea differenziale)
XOod [: —— RD | 11 14 | LG xﬁ 777777777777 = Comune controllo
XOoo — ‘/ — OP | 21 |7 |Piastra| SD
- o LG | 14
A T
k SD |Piastra;
*4
CNA1
Arresto forzato I~ EM1| 8
Accensione servo SON| 4
Reset /J RES| 3
Fine corsa rotazione avanti ™~ LSP 6
Fine corsa rotazione inversa ™~ LSN 7
10 m max.
CNP1 »
PE TT

Per evitare scosse elettriche, assicurarsi di collegare il terminale di terra (PE) del connettore di alimentazione elettrica del circuito principale del driver
(CNP1) (indicato con @) alla terra di protezione (PE) del pannello di controllo.

Per l'uso dell’interfaccia, fornire 24 VDC +10 % 200 mA usando una fonte esterna. 200 mA & il valore quando si usano tutti i segnali di comando 1/0.
Inoltre, la riduzione del numero di ingressi/uscite pud diminuire la capacita di corrente. Consultare il manuale di funzionamento per la corrente richiesta
per l'interfaccia.

Il guasto (ALM) € normalmente ON. Quando & OFF (si verifica I'allarme), arrestare il segnale PLC usando il programma di sequenza.

Segnali dello stesso nome sono collegati all'interno del driver.

Per I'ingresso a impulsi del comando con un metodo a collettore aperto. Quando si usa un’unita di posizionamento caricata con un metodo a driver linea
differenziale, € 10 m max.

Se 'ingresso del treno d’'impulsi € un metodo a collettore aperto, supporta solo l'interfaccia NPN. Non corrisponde all’interfaccia PNP.

L’encoder a impulsi fase Z corrisponde al metodo a driver linea differenziale e metodo a collettore aperto. Se I'encoder a impulsi fase Z usa un metodo
a collettore aperto, supporta solo l'interfaccia NPN. Non corrisponde all’interfaccia PNP.
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Driver servomotore AC Serie LE CSA/ L E CS D - T

Esempio di cablagﬂio del segnale di controllo: LECSA

In questo esempio di cablaggio, il dispositivo del pin CN1-10 nello stato iniziale & stato cambiato nel dispositivo mostrato sotto.
Per i dettagli sul dispositivo e sul metodo di modifica, consultare il manuale di funzionamento della serie LECSA.
CN1-10: MEND (completamento movimento)

Modalita di posizionamento (metodo tabella punti di posizionamento)
Per interfaccia /0O NPN

*2
*3
x4
*5

*6

Arresto forzato

Accensione servo

Selezione automatica/manuale
Dog di prossimita

N. unita di traslazione punti/
N. programma selezione 1

N. unita di traslazione punti/
N. programma selezione 2
Avvio rotazione avanti
Avwvio rotazione inversa

LECSA
#4, %5
2 %5 CN1 CN1 N
! =T
24 lec opC| 2 9 |ALM RA1 } Guasto®
il DICOM| 1 Pt
pocom| 13 10 |MEND RA2 1 Completamento movimento
H— I
g EM1| 8 11 | RD RA3  Pronti
SON| 4 Pt
MDo| 3 12 | MBR RA4 Sincronizzazione freno
T~ DOG| 25 elettromagnetico
DIO| 5
10 m max
DI | 23 19 | Lz fr—— ‘/ Encoder a impulsi fase Z*6
ST1 6 20 | LZR — L (Driver linea differenziale)
sT2| 7 15 | LA | ‘/ ——=Encoder a impulsi fase A
10 m max. 16 | LAR [ = L (Driver linea differenziale)
17 | LB [ l/ ——=Encoder a impulsi fase B
18 | LBR — L (Driver linea differenziale)
- ””””””L Comune controllo
14 Comune controllo
21 T Encoder a impulsi fase Z+6
Piastra | SD o (Collettore aperto)
2 m max
CNP1

Per evitare scosse elettriche, assicurarsi di collegare il terminale di terra di protezione (PE) del driver (indicato con @) alla terra di protezione (PE) del

pannello di controllo.

Per I'uso dell'interfaccia, fornire 24 VDC =10 % 200 mA usando una fonte esterna. 200 mA ¢ il valore quando si usano tutti i segnali di comando 1/0.
Inoltre, la riduzione del numero di ingressi/uscite pud diminuire la capacita di corrente.

Il guasto (ALM) & normalmente ON.

Segnali dello stesso nome sono collegati all'interno del driver.
L’esempio di cablaggio si riferisce all'interfaccia NPN. Consultare il manuale di funzionamento della serie LECSA per l'interfaccia PNP. Notare che il pin
23 e il pin 25 non possono essere usati per l'interfaccia PNP.
L’encoder a impulsi fase Z corrisponde al metodo a driver linea differenziale e metodo a collettore aperto. Se I'encoder a impulsi fase Z usa un metodo
a collettore aperto, supporta solo 'interfaccia NPN. Non corrisponde all’interfaccia PNP.

O
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Serie LECSA/LECS! I-T

Esempio di cablaggio segnale di controllo: LECSC2-T[]

LECSC/LECSC2-T
2 CN6
24VDC[ & 2
Alimentazione CN6 14 | RD RA1 + Pronti
elettrica - Pt
DICOM| 5 15 | ALM RA2 t Guasto*s
DOCOM| 17 Bt
Arresto forzato I~ EMG| 1 16 | zP RAS 1 Completamento ritorno
Dog di prossimita - DOG| 2 allorigine
Fine corsa rotazione avanti P~ LSP| 3 10 m max.
Fine corsa rotazione inversa e LSN| 4 18 | LZ b ‘/ ——= Encoder a impulsi fase Z
26 | LZR — L (Driver linea differenziale)
10 m max. o - ) )
11 LA [ l/ — Encoder a impulsi fase A
24 | LAR (- = — (Driver linea differenziale)
12 | LB : ; l/ ‘ : Encoder a impulsi fase B
25 | LBR = s (Driver linea differenziale)
23 | LG fr—————————+= Comune controllo
Piastra| SD -
PE j*‘
CN1

«1 Per evitare scosse elettriche, assicurarsi di collegare il terminale di terra di protezione (PE) del driver (indicato con @) alla terra di protezione (PE) del
pannello di controllo.

#2 Per I'uso dell'interfaccia, fornire 24 VDC +10 % 150 mA usando una fonte esterna.

#3 |l guasto (ALM) € normalmente ON. Quando & OFF (si verifica I'allarme), arrestare il segnale PLC usando il programma di sequenza.
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Driver servomotore AC Serie LE CSA/ L E CS D - T

Esempio di cablag_gio segnale di controllo: LECSB2-TLI

Questo esempio di cablaggio mostra un collegamento con un’unita di posizionamento (QD75D) prodotta da Mitsubishi Electric Corpora-
tion quando & usata in modalita controllo posizione. Consultare il manuale di funzionamento della serie LECSB2-T e qualsiasi documen-
tazione tecnica o manuali di funzionamento per il PLC e I'unita di posizionamento prima di collegare a un altro PLC o unita di posiziona-
mento.

Modalita controllo posizione
Per interfaccia I/0 NPN

Unita di posizionamento LECSB2-TL]
QD75D (prodotta da 24 VDC*2 4
Mitsubishi Electric 'bN1 )
Corporation) 4 24 VDC*2
47 |DOCOM 1=
CN1 *6 e
Bt Guasto*3
DiCOM) 20 48 | ALM RA1 ,
CLEARCOM DOCOM| 46 B Rilevamento velocita zero
CLEAR CR | 41 23 | ZsP RA2 b .
Bt Limitazione coppia
RDYCOM 25 | TLC RA3 ,
READY RD | 49 Pt In posizione
PULSE F + PP | 10 24 | INP RA4
PULSE F - PG 11 10
PULSER + I N N F—_ mmax.
PULSER - NG | 36 4 | LA = “ ‘/ 3 — Encoder a impulsi fase A
PGO Lz 8 5 LAR — - (Driver linea differenziale)
PGO COM LZR| 9 6 LB — : l/ 1 : Encoder a impulsi fase B
LG 3 7 | LBR [ — = (Driver linea differenziale)
SD |Piastra 1 = Comune controllo
34 : Comune controllo
33 | OP —r———1 Encoder a impulsi fase Z
Piastra| SD L (Collettore aperto)
2 m max
10 m max. "
CN1
Arresto d’emergenza 7/—\]1\— EM2 | 42
Accensione servo SON | 15 w4
Reset — RES| 19 CN6 )
Controllo proporzione > pc | 17 3 MOl ———oo Usc. analogica
. - . +10 VDC monitoraggio 1
Selezione limite coppia esterna TL 18 1 [ . .
Fine corsa rotazione avanti BN LSP | 43 2 | MO2 +10VDC Usc..analogllca
Ei . . e monitoraggio 2
ine corsa rotazione inversa SAVDC LSN | 44 2 m max.
. ) i DICOM| 21
Impostazione limite superiore et \
= = P15R| 1
Limite coppia analogico [ J~— —— TLA | 27
+10 V/Max. coppia 1 LG | 28
Y SD |Piastra
2 m max
CN8
5
Connettore corto-circuito
(fornito come accessorio)
D ﬁ

=1 Per evitare scosse elettriche, assicurarsi di collegare il terminale di terra di protezione (PE) del driver (indicato con @) alla terra di protezione (PE) del
pannello di controllo.

%2 Per I'uso dell'interfaccia, fornire 24 VDC =10 % usando una fonte esterna. Impostare la capacita di corrente totale su 500 mA. 500 mA é il valore quan-
do si usano tutti i segnali di comando /0. Inoltre, la riduzione del numero di ingressi/uscite puo diminuire la capacita di corrente.

#3 |l guasto (ALM) e normalmente ON. Quando & OFF (si verifica I'allarme), arrestare il segnale PLC usando il programma di sequenza.

x4 Segnali dello stesso nome sono collegati all'interno del driver.

+5 Per I'ingresso a impulsi del comando con un metodo a driver linea differenziale. Per metodo a collettore aperto, € 2 m max.

%6 Quando non si usa la funzione STO, usare il driver con il connettore corto-circuito (fornito come accessorio) inserito.

#7 Configurare un circuito per spegnere EM2 quando I'alimentazione elettrica del circuito principale € disattivata per evitare riavvii imprevisti del driver.

ZS\VC 108



Serie LECSA/LECS! I-T

Esempio di cablag_gio segnale di controllo: LECSB2-TLI

In questo esempio di cablaggio, i dispositivi del pin CN1-22, del pin CN1-23 e del pin CN1-25 nello stato iniziale sono stati cambiati nei
dispositivi mostrati sotto. Per i dettagli sui dispositivi e sul metodo di modifica, consultare il manuale di funzionamento della serie LECSB2-T.
CN1-22: CPO (corrispondenza aprrossimativa)/CN1-23: ZP (completamento ritorno all’origine)/CN1-25: MEND (completamento movimento)

Modalita di posizionamento (metodo tabella punti di posizionamento)

Per interfaccia /0 NPN

LECSB2-TC]
4
CN1 24 VDC*2
46 |DOCOM J d
47 |DOCOM
10 m max. i =
Alimentazione elettrca circuito principale®| CN1 48 | ALM RA1 1 Guasto3
Arresto forzato 2 L EM2 | 42 22 |CPO RA2 + Corrispondenza approssimativa
Accensione servo t—— — SON | 15
Selezione della modalita operativa 1 MDO | 16 23 | ZP RA3 1 Completamento ritorno all'origine
Avvio rotazione avanti ST1 | 17 25 [MEND RA4 t Completamento movimento
Avvio rotazione inversa ST2 | 18 Pt
Dog di prossimita DOG| 45 24 | INP RA5 1 In posizione
Fine corsa rotazione avanti LSP | 43 49 | RD RAG Pronti
Fine corsa rotazione inversa T~ LSN | 44
Selezione N. 1 tabella DIO | 19 :i il
) *7
Selezione N. 2 tabella D1 | 41 10 m max
N. unita di traslazione DI2 | 10 - D rd
N. unita di traslazione DI3 | 35 8 |2 Mo | 7 Encoder aimpulsi fase Z
B oicoml 20 9 |LZR [+ = —— (Collettore aperto)
17 ! ! . .
24 VDC*2 oicoml 21 4 | LA = ‘/ 7 Encoder a impulsi fase A
5 LAR ! — — (Driver linea differenziale)
Impostazione limite superiore OPC| 12 L e L ; ;

p p cvm--- === - p1sRl 1 6 LB = X l T Encoder a impulsi fase B
Azionamento analogico }; }; L VG > 7 |LBR [ — : ! (Driver linea differenziale)
+10 V/0 2 200 % L He T —— ‘—— Comune controllo

Impostazione limite superiore )::: ==d==== %:: f ‘ LG | 28 34 Comune controllo
Limite coppia analogico ] L L i TLA | 27 33 [ Encoder a impulsi fase Z
+10 V/Max. coppia — — Piastra| SD Collettore aperto
PP oomm ‘— 3D |[Piastra ( perto)
2 m max.
2 m max
4
CN6 )
Usc. analogica
8 MOf +10 VDC monitoraggio 1
Piastra | 1 LG 4>%; VDG U odi "
5> | MO2 +10 sc..ana ogica monito-
raggio 2
2 m max.
CN8
=5
Connettore corto-circuito
(fornito come accessorio)
)

*1
protezione (PE) del pannello di controllo.
#2

Per evitare scosse elettriche, assicurarsi di collegare il terminale di terra di protezione (PE) del dell’lamplificatore servo (indicato con @) alla terra di

Per I'uso dell'interfaccia, fornire 24 VDC £10 % usando una fonte esterna. Impostare la capacita di corrente totale su 500 mA. 500 mA ¢ il valore

quando si usano tutti i segnali di comando I/O. Inoltre, la riduzione del numero di ingressi/uscite pud diminuire la capacita di corrente.

#3
x4
%5
*6
#7

109

ALM (guasto) & normalmente ON. (Contatto normalmente chiuso)
Segnali dello stesso nome sono collegati all'interno dell’amplificatore servo.
Quando non si usa la funzione STO, usare I'amplificatore servo con il connettore corto-circuito (fornito come accessorio) inserito.

Configurare un circuito per spegnere EM2 quando I'alimentazione elettrica del circuito principale & disattivata per evitare riavvii imprevisti del driver.
| dispositivi di uscita non sono assegnati nello stato iniziale. Assegnare i dispositivi di uscita se necessario.
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Driver servomotore AC Serie LE CSA/ L E CS D - T

Esempio di cablag_gio segnale di controllo: LECSS2-T[ |

Per interfaccia I/0 sink (NPN) LECSS2-T]
*4 10 m max.
CN3
CN8 5 |DICOM
9
Connettore corto-circuito 13 |MBR RA1 B I Sincronjzzazione freno elettro-
(Fornito come accessorio) 9 INP RA2 | magnetico
=t In posizione
15 | ALM RA3
10 m max. o Guasto™3
Alimentazione elettrica
- . B w4 e ,
circuito principale*'? CN3 6 LA - X Encoder a impulsi fase A
Arresto forzato 2 - —T~——— EM2 | 20 16 | LAR i (Driver linea differenziale)
FLS R DI 2 7 LB * Encoder a impulsi fase B
RLS I~ DI2 | 12 17 | LBR : (Driver linea differenziale)
DOG DI3 | 19 8 LZ : Encoder a impulsi fase Z
i | DICOM| 10 18 | LZR } (Driver linea differenziale)
24 VDC*? !
DOCOM| 3 11 LG —— Comune controllo
4 | MO1 Usc. analogica monitoraggio 1
Controllore L LG iL] ovbe | 5
; 14 | MO2 cs. analogica monitoraggio
sistema SeVo 46 ottico SSCNET 111+5 9 9%
) +10 VDC
(opzionale) CN1A -
bl M _J—] Piastra| SD
L L L
2 m max
CN1B SWi1
]
i
SW2| *7
1234
PE ﬁ1
LECSS2-T[] | =6
CN1A (Asse 2)
F] SWi1
-
CN1E swa| #7
L] HHHH =1 Per evitare scosse elettriche, assicurarsi di collegare il
1234 terminale di terra di protezione (PE) del driver (indicato con
Cavo ottico SSCNET 11I*5 @) alla terra di protezione (PE) del pannello di controllo.
(opzionale) LECSS2-T[] |6  *2 Perl'uso dell'interfaccia, fornire 24 VDC =10 % usando una
CN1A (Asse 3) fonte esterna.
. SW1 +3 |l guasto (ALM) & normalmente ON. Quando € OFF (si
L] verifica I'allarme), arrestare il segnale PLC master usando il
programma del PLC master.
CN1E SW2| #7 =4 Segnali dello stesso nome sono collegati all'interno del driver.
L] HHHH «5 Usare i seguenti cavi ottici SSCNETII .
1234 Consultare “Cavo ottico SSCNET II ” a pagina 33 per i
numeri di prodotto dei cavi.
3 LECSS2-T(1 | «6 Cavo Codice prodotto | Lunghezza cavo
CN1A (Asse n) Cavo ottico SSCNETI | LE-CSS-[] 0.15ma3m
] Swi1 #6 Sono omessi i collegamenti dal’Asse 2 in avanti.
[ «7 E possibile impostare fino a 64 assi per l'interruttore rotante
CN1B ) della selezione dell’asse (SW1) e gli interruttori ausiliari di
8 [] SW2| #7 impostazione del numero di asse (SW2-3, SW2-4) in
Tappo* HHHH combinazione. Notare che il numero di assi di connessione
1234 dipende dalle specifiche del PLC master.
«8 Assicurarsi di posizionare un tappo su CN1A/CN1B non
utilizzati.

+*9 Quando non si usa la funzione STO, usare il driver con il
connettore corto-circuito (fornito come accessorio) inserito.
10 Configurare un circuito per spegnere EM2 quando
I’alimentazione elettrica del circuito principale € disattivata
per evitare riavvii imprevisti del driver.
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Serie LECSA/LECS! I-T

Opzioni

Cavo motore, cavo freno, cavo encoder (LECSL], LECSS-T comune)

LE-CS

Tipo di motore

El Servomotore AC ‘

iDirezione del connettore

Lato asse
r"‘('iﬁ#i . \.‘ ;’"{ 77777 f\
Descrizione cavo P\]_E;Lg%-ai JJ:jl\
M Cavo motore A ‘—m
B Cavo freno -
E Cavo encoder LD _Pj
Tipo di cavoe Lato Orjpfsfo asse
S | Cavo standard it Jeg XS (E:ﬁ 77777 I
R Cavo robotico B LJL[B
§ —— =
Lunghezza cavo (L) [m]e ‘ U —
2 2
5 5
A 10 Codice prodotto | @ D | Peso
LE-CSM-SCJA 6.2 Codice prodotto | Lunghezza [m]| Peso [g]
- - . LE-CSM-S[ 1B ' LE-CSM-S2[] 2 180
LE-CSM-LI]: cavo motore g e NE s : 200
N : LE-CcSM-ROB | >’ | [LE-CSM-SAO] 10 800
2 ! LE-CSM-R2[] 2 180
' (30) L LE-CSM-R50] 5 400
- LE-CSM-RA[] 10 800
Codice prodotto | @ D
LE-CSB-[I: cavo freno*' LE-CSB-SCA | | Peso
7 Q LE-CSB-S[ 1B ) Codice prodotto | Lunghezza [m] | Peso [g]
2 X < LE-CSB-RLIA LE-CSB-S20] 2 80
= LE-CSB-RCIB 4.5 LE-CSB-S5[] 5 200
(29.6) L LE-CSB-SAL] 10 400
LE-CSB-R2[] 2 80
. LE-CSB-R5(] 5 200
LE-CSE-[IL1: cavo encoder ) NEGSrs - 200
s — Peso
@E i Codice prodotto |Lunghezza [m]|Peso [g]
30 L . LE-CSE-S2(] 2 220
0 ' LE-CSE-S50] 5 600
«1 Se si usa un attuatore con un freno, & richiesto un cavo freno. LE-CSE-SAL] 10 1200
LE-CSE-R2[] 2 220
LE-CSE-R5[] 5 600
LE-CSE-RA[] 10 1200
Connettore I/0 (senza cavo, solo connettore)
LE-CSNA LE-CSNB LE-CSNS
Tipo di driver D § § Peso
A | LECSAL], LECSC2-T(] L Codice prodotto | Peso [g]
B LECSB2-T[] M~ @ LE-CSNA 25
S LECSS2-T0] 39 LE-CSNB 30
LE-CSNS 16

*

3M Japan Limited o equivalente

LE-CSNA: 10126-3000PE (connettore)/10326-52F0-008 (kit involucro) prodotto da

LE-CSNB: 10150-3000PE (connettore)/10350-52F0-008 (kit involucro) prodotto da

3M Japan Limited o equivalente

LE-CSNS: 10120-3000PE (connettore)/10320-52F0-008 (kit involucro) prodotto da

3M Japan Limited o equivalente
Misura conduttore applicabile: AWG24 a 30
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*

Se si usa il tipo LECSB, € richiesto in tutti i casi il cablaggio dell'arresto di emergenza (EMG).

Se si usa il tipo LECSB-T in una modalita diversa dalla modalita posizionamento, € richiesto
in tutti i casi il cablaggio dellarresto forzato (EM2). (L'attuatore elettrico non funziona senza il

cablaggio).

Preparare in anticipo un connettore 1/0 o un cavo I/0.
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Driver servomotore AC Serie LE CSA/ L E CS D - T

Opzioni
Cavo ottico SSCNET I (LECSS[1-S[], LECSS2-T[]) Cavo /O

LE-CSS- LEC—-CSN|A|-1

Tipo di motoreT Lunghezza cavo Tipo di driver Lunghezza cavo (L) [m]
['S [Servomotore AC | L 0.15m A | Per LECSAL], LECSCLI-SLV [1] 15 |
K 0.3m LECSC2-T(] Peso
Descrizione cavo J 0.5m B |Per LECSBLI-S[/LECSB2-T[] -
- Codice prodotto | Peso [g]
['S [Cavo ottico SSCNET I | 1 1m S Per LECSN2-TL], LEC-CSNA-1 303
3 3m LECSS[I-S[/LECSS2-T(] LEC-CSNB-1 e
LEC-CSNS-1 221
# LE-CSS-[J & MR-J3BUSCIM
prodotto da Mitsubishi Electric Corporation. N. pinn Lato driver Lato PLC, ecc.
Pin 1 90 15
Peso T J&ﬁ 74 ==
Codice prodotto | Lunghezza [m] | Peso [g] C o
LE-CSS-L 0.15 100 T Q 100 80
LE-CSS-K 0.3 100 u w 1500
LE-CSS-J 0.5 200 Lato A
LE-CSS-1 L 200 # LEC-CSNA-1: 10126-3000PE (connettore)/10326-52F0-008 (kit
LE-CSS-3 3 200 involucro) prodotto da 3M Japan Limited o equivalente
LEC-CSNB-1: 10150-3000PE (connettore)/10350-52F0-008 (kit
involucro) prodotto da 3M Japan Limited o equivaelente
LEC-CSNS-1: 10120-3000PE (connettore)/10320-52F0-008 (kit
involucro) prodotto da 3M Japan Limited o equivalente
# Misura conduttore: AWG24
+ Se si usa il tipo LECSB, € richiesto in tutti i casi il cablaggio dell’arresto
di emergenza (EMG).
Se si usa il tipo LECSB-T in una modalita diversa dalla modalita posizio-
namento, € richiesto in tutti i casi il cablaggio dell’arresto forzato (EM2).
(L’attuatore elettrico non funziona senza il cablaggio).
Preparare in anticipo un connettore 1/0 o un cavo /0.
Diam. est. cavo Dimensioni/N. pin
Codice prodotto| @ D Codice prodotto | W H T U N. pin 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
LEC-CSNS-1 9.1 LEC-CSNS-1 33.3 14 21

Cablaggio

LEC-CSNA-1:n.pinda1a26
LEC-CSNB-1: n. pinda 1a50
LEC-CSNS-1: n. pinda 1a20

N.pin  |N. coppial Colore N Colore N. pin  |N. coppial Colore e Colore
connettore| difili |isolamento IneiezEEne punto | |connettore| difili |isolamento sz punto
1 Ll Rosso 19 L Rosso
> 1 Arancione = Nero 20 10 Rosa p—— Nero
3 Grigio ™= Rosso 21 | - Rosso
4 2 chiaro e Nero o0 11 Arancione — Nero
5 . - Rosso 23 Grigio == == == Rosso
B 12 h
6 8 1anco/ Nero 24 chiaro (wm e mm Nero
7 - R 2 - .. R
4 | Giallo 0550 | 1 25} 43 |Bianco 9580
< 8 - Nero ol 26 - .- Nero
ol 9 - Rosso| | ®| 27 ) - .- Rosso
- 5 Rosa - 14 | Giallo
3 10 - Nero 28 - - - Nero
11 |- Rosso 29 - - - Rosso
12 6  |Arancione p— Nero 30 15 Rosa p— Nero
13 Grigio |m= == Rosso 31  |mmmm  |[Rosso
12 7 chiaro e = Nero 32 16 | Arancione p—— Nero
15 . - - Rosso 33 Grigio |™= == == mm | RoSsO
16 8 |Biancor g Nero 34 171 chiaro [mm mm mm mm Nero
17 - - Rosso
iall
18 o Giallo - - Nero
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Serie LECSA/LECS! I-T

Opzioni

Opzione rigenerazione (LECSL] comune)

LEC-MR-RB-032

LEC-MR-RB-

Tipo opzione rigenerazione

032 Potenza rigenerativa ammissibile 30 W

12 Potenza rigenerativa ammissibile 100 W

+ Confermare I'opzione rigenerazione da usare nella

“Selezione del modello”.

Foro di montaggio 2 x @ 6

N 30
7 15 g
g
3 5.1
— ©|
28
®
il
o
o ] YR
(20) 99 6 ©
119
{00000
& )
Peso
Codice prodotto Peso [kg]

LEC-MR-RB-032

0.5

LEC-MR-RB-12
Foro di montaggio 2 x @ 6 40
36
15 ©
e
® ® -
3 Sol B8 8
® ® :
] A¢ 6 ©
(20) 149
169
[UTTUUUUTT
_n_r-r_?.=—-——g_.?_m_n_
Peso
Codice prodotto Peso [kg]
LEC-MR-RB-12 1.1

# MR-RB032 prodotto da Mitsubishi Electric Corporation
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Driver servomotore AC Serie LE CSA/ L E CS D - T

LECSA

LECSB2-T[] LECSC2-T[]
Drivers

Software di configurazione (MR Configurator2™) (LECSA, LECSB2-T([ ], LECSC2-T[], LECSS-T, comune)

LECSS2-T]

LEC-MRC2

Lingua di visualizzazione
- Versione giapponese
E Versione inglese
C Versione cinese

Cavo USB

PC Software di
configurazione
(MR Configurator2™)

= SW1DNC-MRC2-[J prodotto da Mitsubishi Electric Corporation
Consultare il sito web di Mitsubishi Electric Corporation per 'ambiente operativo e
le informazioni sul’aggiornamento della versione.
MR Configurator2™ & un marchio registrato o marchio commerciale di Mitsubishi
Electric Corporation.

E possibile eseguire regolazione, visualizzazione della forma d’onda, diagnostica, lettura/scrittura parametri e funzionamento di prova su un PC.
PC compatibile

Quando si usa il software di configurazione (MR Configurator2™), usare un PC compatibile con IBM PC/AT che soddisfi le seguenti condizioni operative.
Requisiti hardware

Apparecchiature

Software di configurazione (MR Configurator2™)
LEC-MRC2[]

(OF

Sistema operativo Microsoft® Windows® 10 Edition

Sistema operativo Microsoft® Windows® 10 Enterprise
Sistema operativo Microsoft® Windows® 10 Pro

Sistema operativo Microsoft® Windows® 10 Home

Sistema operativo Microsoft® Windows® 8.1 Enterprise
Sistema operativo Microsoft® Windows® 8.1 Pro

Sistema operativo Microsoft® Windows® 8.1

Sistema operativo Microsoft® Windows® 8 Enterprise

Sistema operativo Microsoft® Windows® 8 Pro

Sistema operativo Microsoft® Windows® 8

Sistema operativo Microsoft® Windows® 7 Ultimate

Sistema operativo Microsoft® Windows® 7 Enterprise

Sistema operativo Microsoft® Windows® 7 Professional
Sistema operativo Microsoft® Windows® 7 Home Premium
Sistema operativo Microsoft® Windows® 7 Starter

Sistema operativo Microsoft® Windows Vista® Ultimate
Sistema operativo Microsoft® Windows Vista® Enterprise
Sistema operativo Microsoft® Windows Vista® Business
Sistema operativo Microsoft® Windows Vista® Home Premium
Sistema operativo Microsoft® Windows Vista® Home Basic
Sistema operativo Microsoft® Windows® XP Professional, Service Pack 3 0 successivi
Sistema operativo Microsoft® Windows® XP Home Edition, Service Pack 3 o successivi

Hard disk

1 GB o piu di spazio libero

Interfaccia di
comunicazione

Usare porta USB.

Display

Risoluzione 1024 x 768 min.

Collegabile con il PC sopraindicato

Deve essere capace di visualizzazione high colour (16 bit).

Tastiera

Collegabile con il PC sopraindicato

Mouse

Collegabile con il PC sopraindicato

Stampante

Collegabile con il PC sopraindicato

Cavo USB*1!

LEC-MR-J3USB

Driver compatibili con il software di configurazione

. Software di configurazione
Cor:;r;i)\?;bne MR Configurator™ MR Configurator2™
LEC-MR-SETUP221[] LEC-MRC20J
LECSA @) @)
LECSB2-T(] — O
LECSC2-TL] — O
LECSS2-TL] — ©)

O
2

#1

#2

*3

x4

%5

+6

=7

%8

%9

Prima di usare un PC per impostare il metodo dell'unita di

traslazione punti/metodo di funzionamento del programma

LECSA, aggiornare alla versione 1.18U (versione giapponese)/

versione 1.19V (versione inglese) o successive. Consultare il

sito web di Mitsubishi Electric Corporation per le informazioni

sull'aggiornamento della versione.

Windows® e Windows Vista® sono marchi registrati di

Microsoft Corporation negli Stati Uniti e in altri paesi.

In alcuni PC, il software di configurazione (MR

Configurator2™) potrebbe non funzionare

correttamente.

Non ¢ possibile usare le seguenti funzioni. Se si usa

una delle seguenti funzioni, questo prodotto potrebbe

non funzionare normalmente.

- Awvio dell’applicazione in modalita compatibile con
Windows®

- Cambio utente rapido

- Desktop remoto

- Modalita Windows XP

- Windows Touch o Touch

- Modern Ul

- Client Hyper-V

- Modalita tablet

- Desktop virtuale

- Gli SO a 64 bit non sono supportati, eccetto per Mi-
crosoft® Windows®7 o successivi.

Display multiplo & impostato; lo schermo di questo

prodotto potrebbe non funzionare normalmente.

Le dimensioni del testo o altri elementi sullo schermo non

vengono modificate nel valore specifico (96 DPI, 100 %,

9 pt, ecc.); lo schermo di questo prodotto potrebbe non

funzionare normalmente.

Modificata la risoluzione dello schermo durante il fun-

zionamento; lo schermo di questo prodotto potrebbe

non funzionare normalmente.

Usare secondo “Utente standard,” “Amministratore” in

Windows Vista® o successivi.

Se si usa un PC per impostare Windows®10, aggiornare

alla versione 1.52E o successive.

Se si usa un PC per impostare Windows®8.1, aggiorna-

re alla versione 1.25B o successive.

Se si usa un PC per impostare Windows®8, aggiornare

alla versione 1.20W o successive.

Consultare il sito web di Mitsubishi Electric Corporation

per le informazioni sull’aggiornamento della versione.

10 Se .NET Framework 3.5 (compreso .NET 2.0 e 3.0) &

stato disattivato in Windows®7 o successivi, & neces-
sario abilitarlo.

#11 Ordinare il cavo USB a parte.

- Questo cavo € compatibile con il software di confi-
gurazione (MR Configurator™:
LEC-MR-SETUP2210]).
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Serie LECSA/LECS! I-T

Opzioni

Cavo USB (3 m)
(LECSA, LECSB-T, LECSC-T, LECSS-T comune)

LEC-MR-J3USB

= MR-J3USBCBL3M prodotto da Mitsubishi Electric Corporation
Peso: 140 g

Cavo per collegare PC e driver quando si usare il software
di configurazione (MR Configurator2™)
Non usare cavi diversi da questo cavo.

Cavo STO (3 m)
(Solo per LECSB2-T[L1 e LECSS2-TL])

LEC-MR-D05UDL3M
+* MR-D05UDL3M prodotto da Mitsubishi Electric Corporation

Cavo per collegare il driver e il dispositivo, quando si usa la
funzione di sicurezza
Non usare cavi diversi da questo cavo.

(33) 3000

e

J6.5

Peso: 500 g
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Batteria

Le batterie di ricambio devono essere acquistate presso Mitsubishi Electric Corporation.

Codice: MR-J3BAT
prodotto da Mitsubishi Electric Corporation

Batteria di ricambio
| dati di posizione assoluta vengono mantenuti installando la batteria nel driver.

UL

Peso: 30 g

* |l tipo MR-J3BAT & una batteria singola che usa la batteria litio metallo ER6V.
Quando si trasportano dispositivi e batterie litio metallo con batterie litio
metallo incorporate mediante un metodo soggetto alle normative ONU, &
necessario applicare le misure in conformita con le disposizioni stabilite nelle
Raccomandazioni delle Nazioni Unite sul trasporto di merci pericolose, le
Istruzioni tecniche (ICAO-TI) dell’Organizzazione dell’aviazione civile
internazionale (ICAO) e del Codice marittimo internazionale per il trasporto
delle merci pericolose (IMDG CODE) dell'Organizzazione marittima interna-
zionale (IMO). Se un cliente trasporta prodotti come indicato sopra, &
necessario confermare per conto proprio le ultime normative o le leggi e le
normative del paese di trasporto per applicare le misure appropriate.

Codice: MR-BAT6V1SET
prodotto da Mitsubishi Electric Corporation

Batteria di ricambio
| dati di posizione assoluta vengono mantenuti installando la batteria nel driver.

— i

Peso: 60 g

# |l tipo MR-BAT6V1SET & una batteria assemblata che usa la batteria
litio metallo 2CR17335A.
Quando si trasportano dispositivi e batterie litio metallo con batterie litio
metallo incorporate mediante un metodo soggetto alle normative ONU,
€ necessario applicare le misure in conformita con le disposizioni
stabilite nelle Raccomandazioni delle Nazioni Unite sul trasporto di
merci pericolose, le Istruzioni tecniche (ICAO-TI) dell’'Organizzazione
dell’aviazione civile internazionale (ICAO) e del Codice marittimo
internazionale per il trasporto delle merci pericolose (IMDG CODE)
dell'Organizzazione marittima internazionale (IMO). Se un cliente
trasporta prodotti come indicato sopra, € necessario confermare per
conto proprio le ultime normative o le leggi e le normative del paese di
trasporto per applicare le misure appropriate.

Tipi di batterie e driver compatibili

Driver compatibile Tipo de batteria
MR-J3BAT MR-BAT6V1SET
LECSBLI-TC] _ o)
LECSCLI-T[] @) —
LECSSLI-TC] — o)




I'il MECHATROLINK Compatible

Driver servomotore AC

Tipo assoluto

Serie LECYM/LECYU

H MECHATROLINK-II Tipo )

HMEHATROIJNK I TIpD)

Codici di ordinazione

LECYU

LECYM

C€ 28 G

+ Per maggiori dettagli, vedere pagina 128

__river IR0

M

_2__

Tipo de driverl
M Tipo MECHATROLINK- II
(Per encoder assoluto) Tipo di motore compatibile
u Tipo MECHATROLINK-1I Simbolo Tipo Potenza Encoder
(Per encoder assoluto) V5 | Servomotore AC (V6+1) 100 W
Absoluto
v7 Servomotore AC (V7+1) 200 W
Tensione d'alimentazione ¢ =1 |l simbolo mostra il tipo di motore (attuatore).
[ 2] da 200 a 230 VAC, 50/60 Hz
Dimensioni
.l.! MECHATROLINK Tipo-1II
LECYM2-vV[I -
ome .
140 o E_T A R Descrizione
—ooee— 0 - | CN1 Connettore segnale /0O
) J‘d © 151[ a1 ™D CN% Connettore encoder
b | CN6 A/B CN3*1 | Connettore operatore digitale
o) |le]|[e) A i CNGA | Connetore di comunicazione
SN e MECHATROLINK- I
NHI u CN3 Connettore di comunicazione
= 5 1] || wfon| [[He CN6B | \IECHATROLINK-I
3 || : 300 el | CN7 CN7 | Connettore PC
i DD o]|[e 3 . |oo| LAY CN8 | Connettore di sicurezza
=] )1 | - B
] ?‘ | ooll=lt | N1 1 L'operatore digitale & JUSP-OPO5A-1-E prodotto da
= o \© ssfon § YASKAWA Electric Corporation.
T T i I Quando si seleziona I'operatore digitale, questo deve
i 51| i essere fornito dal cliente.
’Y ‘ . log $/CN8
A1 H ) gg ./CN2 Potenza [Posizione|Dimensioni di montaggio| Foro di
@r ® |l = ! motore | delforo | A B C D [montaggio|
= == . = Vs(oow)| 0@ [ 5 | — [ 5|5 |
Ll 0o = V7@oow) ©@ | 5| — | 5|5
+ La posizione del foro di montaggio varia a seconda della
.l.! MECHATROLINK Tipo-II potenza del motore.
LECYU2-VO
140 B A
(&) Nome -
Il ==l H - | connettore B el
) Jé’ NI H ‘ﬁj a7 ™~ CN1__ | Connettore segnale I/0
= Iol 7CN6 A/B CN2 Connettore encoder
A 1 s CN3*1 | Connettore operatore digitale
i Jee s CN6A | Connettore di comunicazione MECHATROLINK-II
] | ool [IFl CN6B | Connettore di comunicazione MECHATROLINK-II
= Ininl 1 ¥ gS ’|_CN7 CN7 | Connettore PC
J1 0 ‘@_ 1 3 || |ILifE CN8 | Connettore di sicurezza
= A ool | cont +1 L’operatore digitale & JUSP-OP05A-1-E prodotto da
97 S o] ooff e YASKAWA Electric Corporation.
3 il olno ! Quando si seleziona I'operatore digitale, questo deve
= e V||| essere fornito dal cliente.
5 M< iiss }/CNB — .
. H @ v[loo g Potenza |Posizione|Dimensioni di montaggio| Foro di
(HH, o LI -Ei ou | -CN2 motore delforo | A B C D [montaggio
=) el o= Vs(oow)| @@ |5 [ — 16 [ 5] o
4 a 40 2 V7@oow)| 0@ |5 [ =[5 | 5

# La posizione del foro di montaggio varia a seconda della
potenza del motore.
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Serie LECY!

Specifiche
H MECHATROLINK Tipo-II
Modello LECYM2-V5 LECYM2-V7
Capacita di alimentazione nominale [kVA] 0.3 0.6
Max. capacita di alimentazione [kVA] 1.05 2.1
Potenza motore compatibile [W] 100 200

Encoder compatibile

Encoder assoluto a 20 bit (risoluzione: 1,048,576 p/rev)

Alimentazione del

Tensione di alimentazione [V]*2

Trifase 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

circuito principale

Fluttuazione ammissibile di tensione [V]*2

Trifase 170 a 253 VAC

Alimentazione

Tensione di alimentazione [V]

Monofase 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

elettrica di
controllo

Fluttuazione ammissibile di tensione [V]

Monofase 170 a 253 VAC

Capacita di alimentazione (alla potenza nominale) [A]

0.91 [ 1.6

Circuito di ingresso

NPN (circuito sink)/PNP (circuito source)

[Assegnazione iniziale]
- Commutatore di decelerazione homing (/DEC)
- Latch esterno (/EXT 1 a 3)
Ingresso parallelo ::snt;Z:\c;zioni 7 - Funzionamento in avanti vietato (P-OT), funzionamento inverso vietato (N-OT)
(7 ingressi) ottiche Ingressl [Possono essere assegnati impostando i parametri]
- Limite di coppia esterno avanti (/P-CL), limite di coppia esterno inverso (/N-CL)
E possibile eseguire le assegnazioni del segnale e modificare la logica positiva e negativa.
Numero di
assegnazioni 1 uscita - Allarme servo (ALM)
fisse
[Assegnazione iniziale]
- Blocco (/BK)
[Possono essere assegnati impostando i parametri]
Uscit llel - Completamento posizionamento (/COIN)
4S°' a.tpara ela - Rilevamento limite di velocita (/VLT)
(4 uscite) Numero 3 - Rilevamento coincidenza velocita (/V-CMP)
assegnazioni uscite - Rilevamento rotazione (/TGON)
ottiche - Attenzione (/WARN)
- Servo pronto (/S-RDY)
- Vicino (/NEAR)
- Rilevamento limite di coppia (/CLT)
E possibile eseguire le assegnazioni del segnale e modificare la logica positiva e negativa.

Protocollo di comunicazione

MECHATROLINK- I

Indirizzo stazione

41H a 5FH

Velocita di trasmissione

10 Mbps

Comunicazione
MECHATROLINK

Ciclo di trasmissione

250 us, 0.5 ms a 4 ms (multipli di 0.5 ms)

Numero di byte di trasmissione

17 byte, 32 byte

Max. numero di rotazioni

30

Lunghezza cavo

Lunghezza totale cavo: 50 m max., lunghezza cavo tra le stazioni: 0.5 m min.

Sistema di controllo

Posizione, velocita o controllo della coppia con comunicazione MECHATROLINK- II

Metodo di Comando MECHATROLINK- I
comando omando ’

Ingresso comando (Movimento, impostazione dati, monitoraggio o regolazione)

. Senza sintonizzazione/Sintonizzazione automatica avanzata/Sintonizzazione un
Regolazione del guadagno parametro
Impostazione della comunicazione Comunicazione USB, comunicazione RS-422
. . Limite coppia interno, limite coppia esterno e limite coppia mediante comando
) Limite coppia analogico

Funzione

Uscita encoder

Fase A B, Z: uscita driver lineare

Arresto d’emergenza

Funzione di sicurezza CN8

Extra corsa

Arresto freno dinamico, decelerazione fino a un arresto o funzionamento libero fino a
un arresto in corrispondenza di P-OT o N-OT

Allarme

Segnale allarme, comando MECHATROLINK-II

Campo della temperatura d’esercizio [°C]

0 a 55 (senza congelamento)

Campo umidita ambi

entale d'esercizio [%UR]

90 max. (senza condensazione)

Campo della temperatura di stoccaggio [°C]

-20 a 85 (senza congelamento)

Campo umidita di stoccaggio [%UR]

90 max. (senza condensazione)

Grado di protezione

IP10

Resistenza di isolam

ento [MQ]

10 MQ (500 VDC)

Con sottofunzione

STO (IEC 61800-5-2)

Standard di sicurezza:1

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

Peso [g]

900

=1 Per ulteriori dettagli, consultare il manuale di istruzioni di LECYM.

#2 Non & supportata I'al
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Driver servomotore AC Serie LE C YIIJ

Specifiche
H MECHATROLINK Tipo-1I
Modello LECYU2-V5 LECYU2-V7
Capacita di alimentazione nominale [kVA] 0.3 0.6
Max. capacita di alimentazione [kVA] 1.05 2.1
Potenza motore compatibile [W] 100 200

Encoder compatibile

Encoder assoluto a 20 bit (risoluzione: 1,048,576 p/rev)

Alimentazione elettrica
circuito principale

Tensione di alimentazione [V]*2

Trifase 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Fluttuazione ammissibile di tensione [V]+2

Trifase 170 a 253 VAC

Alimentazione elettrica
controllo

Tensione di alimentazione [V]

Monofase 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Fluttuazione ammissibile di tensione [V]

Monofase 170 a 253 VAC

Capacita di alimentazion

e (alla potenza nominale) [A]

0.91 [ 1.6

Circuito di ingresso

NPN (circuito sink)/PNP (circuito source)

[Assegnazione iniziale]
- Commutatore di decelerazione homing (/DEC)
- Latch esterno (/EXT 1 a 3)
Ingresso parallelo :suslge:;zioni 7 - Funzionamento in avanti vietato (P-OT), funzionamento inverso vietato (N-OT),
(7 ingressi) otticr?e Ingressi [Possono essere assegnati impostando i parametri]
- Limite di coppia esterno avanti (/P-CL), limite di coppia esterno inverso (/N-CL)
E possibile eseguire le assegnazioni del segnale e modificare la logica positiva e negativa.
Numero di
assegnazioni 1 uscita - Allarme servo (ALM)
fisse
[Assegnazione iniziale]
- Blocco (/BK)
[Possono essere assegnati impostando i parametri]
. - Completamento posizionamento (/COIN)
Uscita parallela - Rilevamento limite di velocita (/VLT)
(4 uscite) Numero 3 - Rilevamento coincidenza velocita (/V-CMP)
assegnazioni uscite - Rilevamento rotazione (/TGON)
ottiche - Attenzione (/WARN)
- Servo pronto (/S-RDY)
- Vicino (/NEAR)
- Rilevamento limite di coppia (/CLT)
E possibile eseguire le assegnazioni del segnale e modificare la logica positiva e negativa.

Comunicazione
MECHATROLINK

Protocollo di comunicazione

MECHATROLINK-II

Indirizzo stazione

03H a EFH

Velocita di trasmissione

100 Mbps

Ciclo di trasmissione

125 us, 250 us, 500 us, 750 us, 1 ms a 4 ms (multipli di 0.5 ms)

Numero di byte di trasmissione

16 byte, 32 byte, 48 byte,

Max. numero di rotazioni

62

Lunghezza cavo

Lunghezza cavo tra le stazioni: 0.5 m min., 75 m max.

Metodo di comando

Sistema di controllo

Posizione, velocita o controllo della coppia con comunicazione
MECHATROLINK-II

Ingresso comando

Comando MECHATROLINK-II
(Movimento, impostazione dati, monitoraggio o regolazione)

Funzione

Regolazione del guadagno

Senza sintonizzazione/Sintonizzazione automatica avanzata/
Sintonizzazione un parametro

Impostazione della comunicazione

Comunicazione USB, comunicazione RS-422

Limite coppia

Limite coppia interno, limite coppia esterno e limite coppia mediante comando
analogico

Uscita encoder

Fase A B, Z: uscita driver lineare

Arresto d’emergenza

Funzione di sicurezza CN8

Extra corsa

Arresto freno dinamico, decelerazione fino a un arresto o funzionamento libero
fino a un arresto in corrispondenza di P-OT o N-OT

Allarme

Segnale allarme, comando MECHATROLINK-II

Campo della temperatura d’esercizio [°C]

0 a 55 (senza congelamento)

Campo umidita ambientale d'esercizio [%UR]

90 max. (senza condensazione)

Campo della temperatura di stoccaggio [°C]

—20 a 85 (senza congelamento)

Campo umidita di stoccaggio [%UR]

90 max. (senza condensazione)

Grado di protezione

IP10

Resistenza di isolamento [MQ]

10 MQ (500 VDC)

Con sottofunzione

STO (IEC 61800-5-2)

Standard di sicurezza:1

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

Peso [g]

900

=1 Per ulteriori dettagli, con
=2 Non & supportata I'alime

sultare il manuale di istruzioni di LECYU.
ntazione trifase a 400 VAC.
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Serie LECY!

Esempio di cablaggio dell’alimentazione elettrica: LECY[]

M Trifase 200 V

LECYM2-O
LECYU2-O

1FLT |

2KM

vy

1KM

e

(Per visualizzazione
allarme servo)

£0
=

1Ry Am+ 1Ry
’\ X
. . ) ) 1PL
Alimentazione Alimentazione ALM= 1D oV
servomotore  servomotore 1KM ‘=
ON OFF
e 1 T 127
1KM 1SA
1KM 1Ry 2KM 1Ry : Rele
g 1PL : Indicatore ottico
2SA 1SA : Circuito di protezione
2SA : Circuito di protezione
1QF : Interruttore di circuito in custodia stampata 3SA : Circuito di protezione
1FLT: Filtro antirumore

1KM : Contattore anello magnetico (per alimentazione elettrica controllo)
2KM : Contattore anello magnetico (per alimentazione circuito principale)

«1 Per LECYO2-V5, LECY[2-V7 e LECY[2-V8, i terminali B2 e B3 non sono cortocircuitati.
Non cortocircuitare questi terminali.
= Non € supportata I'alimentazione trifase a 400 VAC.

Connettore di alimentazione elettrica circuito principale « Accessorio

1D : Diodo soppressore di picchi

Connettore di alimentazione

Nome . )
e Funzione Dettagli L1
L1 Ali tazi del Collegare I'alimentazione elettrica circuito principale.
L2 cill'?ueigizrliggﬁ)ag Monofase 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminale di collegamento: L1, L2 Lo
L3 Trifase 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminale di collegamento: L1, L2, L3
L1C Controllo Collegare I'alimentazione elettrica di controllo.
Loc dell'alimentazione | Monofase 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminale di collegamento: L1C, L3
elettrica L2C
B1/® Terminale di L1C
B2 collggamentc_) Quando é richiesta la resistenza di rigenerazione, collegarla tra i
resistenza di terminali B1® e B2 LoC
B3 rigenerazione erminall € be.
esterna
Sl Terminale B1/®
o negativo del (@1 e ©2 sono collegati alla spedizione.
© circuito principale
B2
Connettore motore « Accessorio
B3
No_me Funzione Dettagli
terminale
U Potenza servomotore (U) (@]
V Potenza servomotore (V) | Collegare il cavo del motore (U, V, W).
W Potenza servomotore (W) o2
Specifiche cavo di alimentazione elettrica
Elemento Caratteristiche tecniche
Misura filo | L1, L2, L3, L1C, L2C
applicabile | Filo singolo, filo intrecciato, AWG14 (2.0 mm2) u
Lunghezza \Y
filo spelato 8a9mm
w
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Driver servomotore AC Serie LE C YII(;’

Esempio di cablag_gio del seg_jnale di controllo: LECYM

Alimentazione elettrica controllo +24 VIN +24V

LECYM2

Uscita fotoaccoppiatore

Max. tensione d’esercizio: 30 VDC
Max. corrente in uscita: 50 mA DC

CN1

CAREITEY)

3.3 kQ

ot

ot

ot

ot

per segnale sequenza #2

Funzionamento in avanti vietato [ |~ P-OT

(Vietato quando & OFF)

Funzionamento inverso vietato N N-OT

(Vietato quando & OFF)

Commutatore di decelerazione /DEC

homing ——

(Decelerato quando & ON)

Segnale esterno 1 mantenimento /EXT1

(Mantenimento quando & ON)

Segnale esterno 2 mantenimento JEXT2

(Mantenimento quando & ON)

Segnale esterno 3 mantenimento JEXT3
I

ot

(Mantenimento quando & ON)

Ingresso per usi generici /SIO

-
w

o

12}

ﬁ

s B Sl E S B S o

3 ) ALM
%ﬁ' Uscita allarme

ALM- i i
¢ (OFF in caso di allarme)

4

Ricevitore linea applica-
bile:

SN75ALS175 o MC3486
prodotti da Texas
Instruments Japan
Limited o equivalente

SO1+/BK+
Uscita blocco
2 ),S01-/BK-
W (ON quando il blocco & rilasciato)
+
22T
/S02—
m Uscita per usi generici
(it
/SO3-
===
: vt
PAO Fase A impulso
[PAO 9 uscita encoder
4
19 (PBO Fase B impulso
20 /PBO 9 uscita encoder
4
21 (PO Fase Z impulso
22 (/PCO 9 uscita encoder
16 SG

Sensore
/HWBB1+ 4
24V Eisiile ] . ;{
MWBB1=/ 3 1 - EDM1+
Sicurezza 3 —_—
#5 /HWBB2+,) 6 z
‘ /HWBB2- ] 5 SZZSI{ ZEDNH_
oV {1 I
Driver
Involucro
connettore

#1 =Z- mostra fili a doppino intrecciato.
*2
#3

G )
Collegare lo schermo all'involucro del connettore.

L’alimentazione elettrica 24 VDC non & inclusa. Usare un’alimentazione elettrica 24 VDC con doppio isolamento o isolamento rinforzato.
Quando si utilizza la funzione di sicurezza, & necessario collegare un dispositivo di funzione di sicurezza al cablaggio necessario per attivare la funzione

di sicurezza. In caso contrario, il servomotore non € ON. Quando non si utilizza la funzione di sicurezza, utilizzare il driver con il connettore ponticello di
sicurezza (fornito come accessorio) inserito nel CN8.

#4

Utilizzare sempre i ricevitori di linea per ricevere i segnali di uscita.

=% Le funzioni assegnate ai segnali di ingresso /DEC, P-OT, N-OT, /EXT1, /EXT2 e /EXT3, e i segnali di uscita /SO1, /SO2 e /SO3 possono essere

modificati impostando i parametri.
x5

O

E una funzione di sicurezza equivalente alla funzione STO (IEC 61800-5-2) usando la funzione blocco base filo rigido (HWBB).
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Serie LECY!

Esempio di cablag_gio del seg_jnale di controllo: LECYU

Uscita fotoaccoppiatore
Max. tensione d’esercizio: 30 VDC
LECYU2 Max. corrente in uscita: 50 mA DC

CN1

Alimentazione elettrica controllo

per segnale sequenza +24VIN +24V (6 3.3k 3 ) ALM+

<——— Uscita allarme

2L : [ = T St 4) ALM- (OFF | diall
Funzionamento in avanti vietato T}~ P-OT (7 %* (% < ( in caso di allarme)
(Vietato quando & OFF) SO1+/BK+
—{ H - .
Funzionamento inverso vietato N-OT (8 %:( St SO1-/BK- Uscita blocco .
(Vitato quando & OFF) N - W (ON quando il blocco é rilasciato)
+
—{ H - S
i ione homi /DEC |9 %* ( St /S02-
Commutatore di decelerezwne homing >N ¢ Uscita per usi generici
(Decelerato quando & ON) /SO3+
"—{:F% — iz &
i > /SO3—-
Segnale lestemo 1 mante‘nlmento /EXT1 (10 —> (% ¢
(Mantenimento quando & ON) PAO 1 w4
—{ H — Fase A impulso
; = /PAO ;
s |z b | [BL] = P—
’ I - 19 L PBO x“ bile:
Segnale esteno 3 mantenimento JEXT3 12 %ﬁ ( 20 /PBO Fase B impulso | SN75ALS175 o MC3486
(Mantenimento quando € ON) ¢ - 9 uscita encoder | prodotti da Texas
— 1 " Instruments Japan
Ingresso per usi generici /SI0. 13 %: (% 21(PCO Fase Z impulso | Limited o equivalente
22 /PCO q uscita encoder
SG
16 ¢

Sensore

/HWBB1+ ) 4
24V s I
Fusibile ‘{
/HWBB1—] 3 PR~ EDM1+
Sicurezza 15 /HWBB2+ ] 6 {Z}S:
Lty /staz—] ] vze<d YEDHI=-
oV —_ R
Driver
Involucro
connettore
FG

Collegare lo schermo all'involucro del connettore.

#1 =Z- mostra fili a doppino intrecciato.

#2 L’alimentazione elettrica 24 VDC non ¢ inclusa. Usare un’alimentazione elettrica 24 VDC con doppio isolamento o isolamento rinforzato.

*3 Quando si utilizza la funzione di sicurezza, & necessario collegare un dispositivo di funzione di sicurezza al cablaggio necessario per attivare la funzione
di sicurezza. In caso contrario, il servomotore non € ON. Quando non si utilizza la funzione di sicurezza, utilizzare il driver con il connettore ponticello di
sicurezza (fornito come accessorio) inserito nel CN8.

#4 Utilizzare sempre i ricevitori di linea per ricevere i segnali di uscita.
=% Le funzioni assegnate ai segnali di ingresso /DEC, P-OT, N-OT, /EXT1, /EXT2 e /EXT3, e i segnali di uscita /SO1, /SO2 e /SO3 possono essere

modificati impostando i parametri.

+5 E una funzione di sicurezza equivalente alla funzione STO (IEC 61800-5-2) usando la funzione blocco base filo rigido (HWBB).
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Driver servomotore AC Serie LE C YII(;’

Opzioni

Cavo motore, cavo motore per opzione freno, cavo encoder (LECYM /LECYU comune)

LE-CY[M]-[S][5]A-

Tipo di motore Potenza motore
Servomotore AC | 5 100 W
7 200/400 W
Descrizione cavo = Per cavo encoder, il suffisso “~[0” (Potenza motore) non & necessario.
M Cavo motore
B | Cavo motore per opzione freno o Direzione del connettore
E Cavo encoder
(Con custodia batteria) Lato asse
Tipo di cavoe A
S Cavo standard ‘L_l ‘ =
R Cavo robotico ¢ ﬁj

Lunghezza cavo (L) [m]e * La direzione dell'ingresso del cavo & solo lato asse.

3 3 Peso
5 5 Codice prodotto |Lunghezza [m]| Peso [g] Nota
A 10 LE-CYM-S3A-5 3 250
c 20 LE-CYM-S5A-5 5 890 | Loow
LE-CYM-SAA-5 10 750
LE-CYM-SCA-5 20 1500
LE-CYM-S3A-7 3 250
LE-CYM-OOJA-: cavo motore LE-CYM-S5A-7 5 390 200/
LE-CYM-SAA-7 10 750 400 W
L -0 LE-CYM-SCA-7 20 1500
LE-CYM-R3A-5 3 220
™~ LE-CYM-R5A-5 5 350 100 W
e — LE-CYM-RAA-5 10 670
K = LE-CYM-RCA-5 20 1300
=0 LE-CYM-R3A-7 3 220
\ Terminale di fissaggio M4 LE-CYM-R5A-7 5 350 200/
LE-CYM-RAA-7 10 670 400 W
LE-CYM-RCA-7 20 1300
LE-CYB-[IJA-[1: cavo motore per opzione freno Peso
L Codice prodotto |Lunghezza [m]| Peso [g] Nota
~ LE-CYB-S3A-5 3 240
Q LE-CYB-S5A-5 5 390 100 W
.'u‘ll —— 1] LE-CYB-SAA-5 10 750
e LE-CYB-SCA-5 20 1490
LE-CYB-S3A-7 3 240
LE-CYB-S5A-7 5 390 200/
LE-CYB-SAA-7 10 750 400 W
LE-CYB-SCA-7 20 1490
LE-CYB-R3A-5 3 220
- - - 5 350
LE-CYE-CJ[JA: cavo encoder tE_S}’S_Sﬁﬁ_Z 10 670 | 100W
L LE-CYB-RCA-5 20 1300
(60) (100) LE-CYB-R3A-7 3 220
LE-CYB-R5A-7 5 350 200/
L 12 - LE-CYB-RAA-7 10 670 400 W
= LE-CYB-RCA-7 20 1300
- = E::ﬁ <2 Peso
Codice prodotto |Lunghezza [m]| Peso [g]
=] 25 LE-CYE-S3A 3 230
&) LE-CYE-S5A 5 360
LE-CYE-SAA 10 680
i Custodia batteria LE-CYE-SCA 20 1250
e B oo Dimensione profondita: 25 mm LE-CYE-R3A 3 220
LE-CYE-SOIA 6.5 LE-CYE-R5A 5 330
LE-CYE-RCIA 6.8 LE-CYE-RAA 10 660
LE-CYE-RCA 20 1240
« LE-CYM-SOA-(J & JZSP-CSMOLI-LJCI-E prodotto da YASKAWA CONTROLS CO., LTD. LE-CYM-ROJA-OJ & JZSP-CSM20-0-E prodotto da YASKAWA CONTROLS CO., LTD.
LE-CYB-SJA-CJ & JZSP-CSM10-0-E prodotto da YASKAWA CONTROLS CO., LTD. LE-CYB-RUA-OJ & JZSP-CSM3[J-J0-E prodotto da YASKAWA CONTROLS CO., LTD.
LE-CYE-S[JA é JZSP-CSP05-JU-E prodotto da YASKAWA CONTROLS CO., LTD. LE-CYE-RUIA & JZSP-CSP25-[1[J-E prodotto da YASKAWA CONTROLS CO., LTD.
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Serie LECY!

Opzioni

Connettore I/0 (senza cavo, solo connettore)

LE-CYNA LE-CYNA
Tipo di driveI N
| A | Per LECYM2, LECYU2 | &
Peso
Codice prodotto | Peso [g]
LE-CYNA 25
= LE-CYNA: 10126-3000PE (connettore)/10326-52F0-008 (kit involucro) prodotto da 3M Japan Limited o equivalente
# Misura conduttore: AWG24 a 30
Cavo I/O0
Tipo di driver—l— T Peso
| A[ Per LECYM2, LECYU2 | Lunghezza cavo (L) [m] Codice prodotto | Peso [g]
1.5 LEC-CSNA-1 303
N. pin n Lato driver Lato PLC, ecc.
- %= LEC-CSNA-1: 10126-3000PE (connettore)/10326-52F0-008
Pin 1 15 (kit involucro) prodotto da 3M Japan Limited o equivalente
- x Misura conduttore: AWG24
T <E— rd 1 <
o
T S 80
U w
Cablaggio
LEC-CSNA-1: n. pinda 1 a 26
n N. |Colore e " N. |Colore N - N. |Colore -
co#ﬁgtgremppia isola- Ind:)%anztlc?ne (;:)(ijlnotrc;9 cor':lﬁgtltr;reCOPDia Isola- Indglacuiztl(())ne c;;zlr?trc()e co#ﬁgtltlz)rewppia isola- Indé%anztlc?ne (;:)(L)JLO;:
di fili | mento di fili | mento di fili | mento
1 1 Aran- |== Rosso 11 6 Aran- |== == Rosso 21 11 Aran- |== == = Rosso
2 cione |m Nero 12 cione |mm mm Nero 22 cione |(mm mmmm Nero
3 5 Grigio |== Rosso 13 7 Grigio |mm == Rosso g 23 12 Grigio mm == mm Rosso
4 chiaro |mm Nero 14 chiaro (wm mm Nero | |®| 24 chiaro (wm e = Nero
< < -
ol 5 . = Rosso | | g| 15 . == Rosso 25 . = = - Rosso
- 3 |Bianco = 8 |Bianco 13 |Bianco
® 6 - Nero || ®| 16 - - Nero 26 - - - Nero
- 7 - Rosso - 17 - - Rosso
8 4 | Giallo = Nero 18 9 | Giallo p— Nero
9 - Rosso 19 - - Rosso
R 1 R
10 5 058 o Nero 20 0 052 | o Nero
Diam. est. cavo Dimensioni/N. pin
Codice prodotto | @ D | | Codice prodotto | W | H T U |N.pinn
LEC-CSNA-1 | 11.1 || LEC-CSNA-1 | 39 |37.2|127| 14 14
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Opzioni

Driver servomotore AC Serie LE C YII(;’

Cavo tipo

LEC-CY

Tipo di motore

Servomotore AC |

Descrizione cavo

M |Cavo MECHATROLINK- I
U |Cavo MECHATROLINK-II

Lunghezza cavo (L)

L1 0.2m
J 0.5m
1 im
3 3m

#1 Non disponibile per il cavo
MECHATROLINK-II

# LEC-CYM-0 & JEPMC-W6002-[10]-E prodotto da YASKAWA CONTROLS CO., LTD.
# LEC-CYU-O € JEPMC-W6012-[J[J-E prodotto da YASKAWA CONTROLS CO., LTD.

Cavo -
L
2 [=JEl : ==
46
Cavo -
33 L
| E=ea D0 30 ° (0 é==)

Connettore di terminazione per

LEC-CYRM

= LEC-CYRM & JEPMC-W6022-E prodotto da YASKAWA CONTROLS CO., LTD.

19
o

E

16

46

Peso: 10 g

O
2

Peso
Codice prodotto|Lunghezza [m]| Peso [g]
LE-CYM-J 0.5 50
LE-CYM-1 1 80
LE-CYM-3 3 200
Peso
Codice prodotto|Lunghezza [m]| Peso [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!

L5

LECYM2 LECYU2
Driver

Software di configurazione (SigmaWin+™) (LECYM/LECYU comune)

PC compatibile

= ———— \@ﬂ

Cavo USB —\

= Scaricare SigmaWin+™ dal nostro sito web.
SigmaWin+™ & un marchio registrato o marchio commerciale

di YASKAWA Electric Corporation.
E possibile eseguire regolazione, visualizzazione della forma d’onda, lettura/scrittura parametri e funzionamento di prova dal PC.

Quando si usa il software di configurazione (SigmaWin+™), usare un PC compatibile con IBM PC/AT che soddisfi le seguenti condizioni operative.

Requisiti hardware

Apparecchiatura Software di configurazione (SigmaWin+™) Ver. 5 Software di configurazione (SigmaWin+™) Ver. 7
Compatibile con il sistema operativo a 64 bit
os 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) Compatibile con il sistema operativo a 32 bit
PC - Windows 10, Windows 8.1%7, Windows 7 SP1+8
Spazio HD disponibile 350 MB min. (se il software € installato, si consigliano 400 MB min.). 500 MB min.
Protocollo di comunicazione Usare porta USB.
Monitor XVGA (1024 x 768 min., “E usata la font piccola.”) . Lo . .
Display 256 colore min. (si consiglia colore 65536 min.). R'SOIUZ'one'.1280 X 800 min. (c9n5|gllata)
. . . Collegabile con i PC elencati sopra
Collegabile con il PC sopraindicato
Tastiera Collegabile con il PC sopraindicato
Mouse Collegabile con il PC sopraindicato
Stampante Collegabile con il PC sopraindicato
Cavo USB LEC-JZ-CVUSB*6
Altre Adobe Reader Ver. 5.0 o superiore (= Eccetto Ver. 6.0) [ —

#1 Windows, Windows Vista®, Windows® 7 sono marchi registrati di Microsoft Corporation negli Stati Uniti e in altri paesi.

#2 In alcuni PC, questo software potrebbe non funzionare correttamente.

%3 Non compatibile con 64-bit Windows® XP e 64-bit Windows Vista®

x4 Per Windows® XP, usare con l'autorita del’amministratore (quando si installa e si usa).

#5 Nel PC che utilizza il programma per correggere il problema di HotfixQ328310, € probabile che l'installazione non vada a buon fine. In tal caso, utilizzare
il programma per correggere il problema di HotfixQ329623.

#6 Ordinare il cavo USB a parte.

+7 WindowsUpdate KB2919442, KB2919355, e KB2999226 sono richiesti.
8 WindowsUpdate KB2999226 é richiesta.

Batteria (LECYM/LECYU comune)

Le batterie di ricambio devono essere acquistate presso YASKAWA Electric Corporation.

Codice: JZSP-BAO1
prodotto da YASKAWA Electric Corporation

Batteria di ricambio

| dati di posizione assoluta vengono mantenuti installando la
batteria nel corpo della batteria del cavo dell’encoder.

EzA ]

Cavo USB (2.5 m)

LEC-JZ-CVUSB

%= JZSP-CVS06-02-E prodotto da YASKAWA CONTROLS CO., LTD.
Cavo per collegare PC e driver quando si usare il software di

configurazione (SigmaWin+™)

Non usare cavi diversi da questo cavo.

ER3V.

= |l tipo JZ-CVBAT & una batteria singola che usa la batteria litio metallo

Quando si trasportano dispositivi e batterie litio metallo con batterie litio
metallo incorporate mediante un metodo soggetto alle normative ONU,
€ necessario applicare le misure in conformita con le disposizioni
stabilite nelle Raccomandazioni delle Nazioni Unite sul trasporto di
merci pericolose, le Istruzioni tecniche (ICAO-TI) del'Organizzazione

dell’aviazione civile internazionale (ICAO) e del Codice marittimo

internazionale per il trasporto delle merci pericolose (IMDG CODE)
dell'Organizzazione marittima internazionale (IMO). Se un cliente

trasporta prodotti come indicato sopra, € necessario confermare per
conto proprio le ultime normative o le leggi e le normative del paese di
trasporto per applicare le misure appropriate.

Peso: 10 g

Cavo per dispositivo di funzione di sicurezza (3 m)

LEC-JZ-CVSAF

# JZSP-CVHO03-03-E prodotto da YASKAWA CONTROLS CO., LTD.
Cavo per collegare il driver e il dispositivo, quando si usa la

funzione di sicurezza

Non usare cavi diversi da questo cavo.
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Al

Serie LECSA/LECSL I-T/LECYL]
Precauzioni specifiche del prodotto 1

Leggere attentamente prima dell'uso dei prodotti. Per le istruzioni di sicurezza e le
precauzioni sull’attuatore elettrico, consultare le "Precauzioni d'uso per i prodotti di

SMC" e il “Manuale operativo“ sul sito web di SMC: https:/www.smc.eu

|

Progettazione / Selezione

Uso

A Attenzione

1. Assicurarsi di applicare la tensione specificata.

In caso contrario, possono verificarsi rotture o malfunzionamenti. Se
la tensione applicata & inferiore a quella specificata, & possibile che
il carico non potra essere mosso a causa di una caduta di tensione

interna del driver. Controllare la tensione di esercizio prima dell'uso.

. Non utilizzare il prodotto al di fuori delle specifiche indicate.

In caso contrario, potrebbe generarsi un incendio, un malfunzionamen-
to o un danno all'attuatore. Controllare le specifiche prima dell'uso.

. Installare un circuito di arresto di emergenza.

Installare un arresto d'emergenza al di fuori della protezione in
modo da poter arrestare immediatamente il funzionamento del
sistema e interrompere ['alimentazione elettrica.

. Onde evitare danni causati dal guasto e dal malfunzio-

namento del driver e dei suoi dispositivi periferici,
stabilire in precedenza un sistema di riserva conferen-
do all'apparecchiatura una struttura multilivello o una
progettazione fail-safe.

. Se si prevede un pericolo di lesioni personali derivante

da una generazione di calore anomala, fumo, scintille,
ecc., del driver e dei dispositivi periferici, interrompere
immediatamente I'alimentazione elettrica del prodotto e
del sistema.

. | parametri del driver sono impostati sui valori iniziali.

Modificare i parametri in base alle specifiche delle
apparecchiature del cliente prima dell’uso. Consultare
il manuale di funzionamento per i dettagli sui parametri.

|

Uso

/A Attenzione

1. Non toccare le parti interne del driver e dei suoi

dispositivi periferici.
Rischio di scosse elettriche o danni al driver.

. Non azionare o impostare il prodotto con le mani bagnate.

Cio potrebbe causare scosse elettriche.

. Non utilizzare il prodotto se presenta danni o se

mancano dei componenti.
Rischio di scosse elettriche, incendio o lesioni.

. Usare unicamente la combinazione specificata tra

I'attuatore elettrico e il driver.
Rischio di danneggiare I'attuatore o il driver.

. Fare attenzione a non essere colpiti dai pezzi durante il

movimento dell'attuatore.
Rischio di lesioni.

. Non collegare I'alimentazione elettrica né azionare il

prodotto prima di essersi assicurati che la zona verso
cui il pezzo si muove sia sicura.
Il movimento del pezzo potrebbe causare un incidente.

. Non toccare il prodotto quando é in funzione e attende-

re qualche minuto dopo lo spegnimento. Potrebbe
essere molto caldo.
Rischio di ustioni a causa delle alte temperature.

. Prima dell’installazione, del cablaggio e della manuten-

zione, controllare la tensione con un multimetro 5 minuti
dopo aver interrotto I'alimentazione elettrica.
In caso contrario, rischio di scosse elettriche, incendio o lesioni.

A Attenzione

9. L'elettricita statica potrebbe causare un malfunziona-

10.

11.

12.

mento o la rottura del driver. Non toccare il driver

quando é alimentato.

Se si tocca il driver per procedere con la manutenzione, adottare

sufficienti misure per eliminare I'elettricita statica.

Non usare il prodotto in presenza di polvere, polvere

metallica, acqua, prodotti chimici o olio nell'aria.

Rischio di guasto o malfunzionamento.

Non usare il prodotto in presenza di campi magnetici.

Rischio di guasto o malfunzionamento.

Non installare il prodotto in un ambiente contenente

gas infiammabili, esplosivi o corrosivi.

Rischio di incendi, esplosioni o corrosione.

. Non applicare sul prodotto calore radiante provenien-
te da forti sorgenti di calore come forni, luce diretta

del sole, ecc.
Si verifichera il guasto del driver e dei suoi dispositivi periferici.

14. Non usare il prodotto in ambienti soggetti a variazioni

15.

cicliche di temperatura.
Si verifichera il guasto del driver e dei suoi dispositivi periferici.

Non usare il prodotto vicino ad un luogo in cui si
generano picchi elettrici.

La presenza di unita che generano una grande quantita di picchi
nella zona circostante il prodotto (ad es. elettrosollevatori, fornaci
ad induzione ad alta frequenza, motori, ecc.) pud deteriorare o
danneggiare i circuiti interni del prodotto. Evitare fonti di
generazione di picchi e linee incrociate.

16. Non installare il prodotto in un ambiente soggetto a

vibrazioni e impatti.
Rischio di guasto o malfunzionamento.

17. Se viene azionato direttamente un carico generatore di

picchi come un relé o un'elettrovalvola, usare un
prodotto che sia dotato di un elemento di assorbimento
picchi.

Installazione

A Attenzione

1.

Installare il driver e i suoi dispositivi periferici su un
materiale ignifugo.

L'installazione diretta sopra o vicino ad un materiale infiammabile
potrebbe causare un incendio.

. Non installare il prodotto in un punto soggetto a

vibrazioni e impatti.
Rischio di guasto o malfunzionamento.

. Il driver deve essere montato su una parete verticale in

una direzione verticale. Inoltre, assicurarsi di non
coprire le aperture di aspirazione/scarico del driver.

. Installare il driver e suoi dispositivi periferici su una

superficie piana.

Se la superficie di montaggio non & piana o irregolare, sulla
custodia potrebbe essere applicata una forza inaccettabile
causando problemi.
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Serie LECSA/LECSL I-T/LECYL]
Precauzioni specifiche del prodotto 2

Leggere attentamente prima dell'uso dei prodotti. Per le istruzioni di sicurezza e le
precauzioni sull’attuatore elettrico, consultare le "Precauzioni d'uso per i prodotti di

SMC" e il “Manuale operativo“ sul sito web di SMC: https:/www.smc.eu

|

Alimentazione elettrica

|

Manutenzione

/A\Precauzione

1. Usare un'alimentazione che generi un livello basso di

rumore tra le linee e tra la potenza e la terra.
Nel caso in cui si registri un livello di rumore alto, utilizzare un
trasformatore d'isolamento.

. Onde evitare picchi provenienti da fulmini, adottare

adeguate misure. Mettere a terra il circuito di protezio-

ne da fulmini separatamente dalla messa a terra del
driver e dei suoi dispositivi periferici.

] Cablaggio

A Attenzione

1. Il driver si danneggera se viene aggiunta

un’alimentazione elettrica commerciale (100/200 V) alla

potenza del servomotore del driver (U, V e W).
Assicurarsi di controllare eventuali errori di cablaggio
quando Il'alimentazione é attivata.

2. Collegare le estremita dei fili U, V e W del cavo del
motore in modo corretto alle fasi (U, V e W) della potenza
del servomotore. Se questi fili non corrispondono, non é

possibile controllare il servomotore.

|

Messa a terra

A Attenzione

1. Per la messa a terra dell’attuatore, collegare il filo in
rame dell’attuatore al terminale di terra di protezione
(PE) e collegare il filo di rame del driver alla terra
mediante il terminale di terra di protezione (PE) del
pannello di controllo.

Non collegarli direttamente al terminale di terra di
protezione (PE)del pannello di controllo.

Pannello di controllo

Driver
| S
o] | |
Terminale PE J Attuatore

g

2. Nel caso improbabile che il malfunzionamento fosse
dovuto alla messa a terra, scollegarla.
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A\ Attenzione

Effettuare regolarmente le operazioni di manutenzione
e ispezione.

Verificare che i cavi e le viti non siano allentati.

Le viti o i cavi allentati possono provocare malfunzionamenti
inattesi.

Eseguire un'ispezione funzionale adeguata al termine
della manutenzione e dell’ispezione.

Qualora l'apparecchiatura o I'impianto non funzionasse corretta-
mente, azionare l'arresto di emergenza del sistema. In caso
contrario, potrebbe verificarsi un malfunzionamento imprevisto e
sara impossibile garantire la sicurezza. Eseguire un test di arresto
di emergenza per confermare la sicurezza dell'impianto.

. Non smontare, modificare né riparare il driver o i suoi

dispositivi periferici.

Non inserire nel driver nessun materiale conduttivo o
inflammabile.

Si potrebbe verificare un incendio.

. Non eseguire un test della resistenza di isolamento né

un test della tensione di isolamento su questo prodotto.

. Riservare lo spazio sufficiente per le attivita di manu-

tenzione.
Progettare il sistema in modo che sia previsto uno spazio per la
manutenzione e l'ispezione.



Elenco delle conformita CE/UKCA/UL

+ Per i prodotti conformi a CE, UKCA e UL, fare riferimento alle tabelle seguenti e alle pagine seguenti.

B Controllori “0: Conforme “x”: Non conforme A Gennaio 2024
Motore compatibile Serie E"S cPAus Motore compatibile Serie E"S c@us
CA [ Coroia [ Cetiicdon. (N.archivio) CA [Oororia [ Ceicaon. N-archivio)
JXC51/61 LECSA
JXCE1/EF LECSB-T
JXC91/9F LECSC-T O | E466261
JXCP1/PF E480340 Servomotore AC LECSN-T O
Motore passo-passo JXCD1 o o LECSS-T
(Servo/24 VDC) JXCL1/LF LECYM Non —
JXCM1 LECYU conforme —
LECP1 « Per LECSN-T, solo I'opzione “Senza scheda di rete” &
LECP2 E339743 conforme con UL.
LECPA
JXC51/61
Encoder assoluto o
senza batteria JXC91/9F
JXCP1/PF O | O | E480340
(Motore passo-passo
24 VDC) LA50k]
JXCL1/LF
JXCM1
Alte prestazioni J’f&g‘;ﬁ”
(Motore passo-passo O O | E480340
24 VDC) bAekl
JXCPH
Servomotore
(24 VDC) LECA6 O | O | E339743
JXC73
Motore passo-passo JXC83 o Non _
(Servo/24 VDC) JXC93 conforme
JXC92
M Attuatori “O”: Conforme “x”: Non conforme A Dicembre 2023
Motore compatibile Serie E"S s Motore compatibile Serie E"S oAhus
CA [Coiomiz [ ertficaon. N archio) CA [Criomia [ Ceraton. (N.achivio]
LEFS Alte prestazioni LEFS
11-LEFS (Motore passo-passo O
25A-LEFS 24 VDQ) LEY
LEFB Alte prestazioni LLEEIEFSS
LEL battery-less absolute LEY
LEM (Motore passo-passo o
LEY 24 VDC) LEG
25A-LEY LLEESFY‘H
Motore passo-passo LE:;;;%/X? o 11-LE;S
(Servo/24 VDC) LES 25A-LEFS
LESH Servomotore LLEEFYB o
IEE?S( ey LEY-X5/X7
LER Non conforme con o
LES Non conforme con
LEHZ uL LESH UL
LEHZJ LEFS
LEHF 11-LEFS
LEHS 25A-LEFS
LEFS LEKFS
LEFB LEFB
LEKFS LEJS
Encoder assoluto senzaL LEJS100-X400
: LEY-X8 Servomotore AC LET-X11 O
(Motore bz::(r)l_a asso 24 LEYG o 11-LEJS
ooy S LES 25A-LEJS
LESH LEJB
LESYH LEY25/32/63
LER LEY100
LEHF LEYG
LESYH

+ Gli attuatori ordinati come unita singole non sono conformi alla normativa UL.
* Quando gli attuatori sotto riportati sono forniti con un controllore, il marchio UL (n. E339743) e riportato sull'attuatore.
- Motore compatibile: Attuatore motore passo-passo (Servo/24 VDC) (Esclude il LEY-X5/X7)
- Motore compatibile: Attuatore alte prestazioni (Motore passo-passo 24 VDC)
- Attuatori con Driver con servomotore AC LECSA e LECSS-T (Esclude il LEKFS, LEJS100-X400, LET-X11, LEY100, e
LESYH)
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/\ lIstruzioni di sicurezza

Le istruzioni di sicurezza servono per prevenire situazioni pericolose e/o danni alle
apparecchiature. Il grado di pericolosita e indicato dalle diciture di "Precauzione’, "Attenzione"

o "Pericolo". Rappresentano avvisi importanti relativi alla sicurezza e devono essere seguiti
assieme agli standard internazionali (ISO/IEC)*1) e altri regolamenti sulla sicurezza.

Precauzione indica un pericolo con un livello basso

A Precauzione: dirischio che, se non viene evitato, potrebbe
provocare lesioni lievi o medie.

Attenzione indica un pericolo con un livello medio

A Attenzione: di rischio che, se non viene evitato, potrebbe
provocare lesioni gravi o la morte.

Pericolo indica un pericolo con un livello alto di

/\ Pericolo:

gravi o la morte.

/\ Attenzione

1. La compatibilita del prodotto é responsabilita del progettista

dell'impianto o di chi ne definisce le specifiche tecniche.

Dato che il presente prodotto viene usato in diverse condizioni operative, la
sua compatibilita con un determinato impianto deve essere decisa dalla
persona che progetta I'impianto o ne decide le caratteristiche tecniche in
base ai risultati delle analisi e prove necessarie. La responsabilita relativa alle
prestazioni e alla sicurezza dell'impianto & del progettista che ha stabilito la
compatibilita con il prodotto. La persona addetta dovra controllare
costantemente tutte le specifiche del prodotto, facendo riferimento ai dati del
catalogo piu aggiornato con I'obiettivo di prevedere qualsiasi possibile
guasto dell'impianto al momento della configurazione dello stesso.

. Solo personale qualificato deve azionare i macchinari e gli impianti.
Il presente prodotto puo essere pericoloso se utilizzato in modo scorretto. Il
montaggio, il funzionamento e la manutenzione delle macchine o
dell'impianto che comprendono il nostro prodotto devono essere effettuati da
un operatore esperto e specificamente istruito.

. Non effettuare la manutenzione o cercare di rimuovere il prodotto e le
macchine/impianti se non dopo aver verificato le condizioni di sicurezza.
1. L'ispezione e la manutenzione della macchina/impianto possono essere

effettuate solo ad avvenuta conferma dell'attivazione delle posizioni di
blocco di sicurezza specificamente previste.

2. Almomento di rimuovere il prodotto, confermare che le misure di sicurezza
di cui sopra siano implementate e che I'alimentazione proveniente da
qualsiasi sorgente sia interrotta. Leggere attentamente e comprendere le
precauzioni specifiche del prodotto di tutti i prodotti relativi.

3. Prima di riavviare la macchina/impianto, prendere le dovute precauzioni
per evitare funzionamenti imprevisti o malfunzionamenti.

. Contattare prima SMC e tenere particolarmente in considerazione le
misure di sicurezza se il prodotto viene usato in una delle seguenti
condizioni.

1. Condizioni o ambienti che non rientrano nelle specifiche date, I'uso
all'aperto o in luoghi esposti alla luce diretta del sole.

2. Impiego nei seguenti settori: nucleare, ferroviario, aviazione, spaziale, dei
trasporti marittimi, degli autotrasporti, militare, dei trattamenti medici,
alimentare, della combustione e delle attivita ricreative. Oppure impianti a
contatto con alimenti, circuiti di blocco di emergenza, applicazioni su
presse, sistemi di sicurezza o altre applicazioni inadatte alle specifiche
standard descritte nel catalogo del prodotto.

3. Applicazioni che potrebbero avere effetti negativi su persone, cose o
animali, e che richiedano pertanto analisi speciali sulla sicurezza.

4. Utilizzo in un circuito di sincronizzazione che richiede un doppio sistema di
sincronizzazione per evitare possibili guasti mediante una funzione di
protezione meccanica e controlli periodici per confermare il funzionamento
corretto.

/\ Precauzione

. Questo prodotto é stato progettato per I'uso nell'industria manifatturiera.
Il prodotto qui descritto & previsto basicamente per I'uso pacifico
nell'industria manifatturiera.

Se ¢ previsto |'utilizzo del prodotto in altri tipi di industrie, consultare prima
SMC per informarsi sulle specifiche tecniche o all'occorrenza stipulare un
contratto.

Per qualsiasi dubbio, contattare la filiale di vendita piu vicina.

1) ISO 4414: Pneumatica — Regole generali relative ai sistemi
pneumatici.
ISO 4413: Idraulica — Regole generali relative ai sistemi.
|IEC 60204-1: Sicurezza dei macchinari — Apparecchiature
elettriche delle macchine. (Parte 1: norme generali)
ISO 10218-1: Sicurezza dei robot industriali di manipolazione.
ecc.

rischio che, se non viene evitato, provochera lesioni

Limitazione di garanzia ed
esonero di responsabilita/
Requisiti di conformita

Il prodotto usato & soggetto alla seguente "Limitazione di
garanzia ed esonero di responsabilita’ e "Requisiti di
conformita".Leggerli e accettarli prima dell'uso.

Limitazione di garanzia ed esonero di
responsabilita

1. Il periodo di garanzia del prodotto € di 1 anno in servizio o
18 mesi dalla consegna, a seconda di quale si verifichi
prima.? Inoltre, il prodotto dispone di una determinata
durabilita, distanza di funzionamento o parti di ricambio.
Consultare la filiale di vendita piu vicina.

2. Per qualsiasi guasto o danno subito durante il periodo di
garanzia di nostra responsabilita, sara effettuata la
sostituzione del prodotto o dei pezzi necessari. Questa
limitazione di garanzia si applica solo al nostro prodotto in
modo indipendente e non ad altri danni che si sono verificati
a conseguenza del guasto del prodotto.

3. Prima di utilizzare i prodotti di SMC, leggere e comprendere
i termini della garanzia e gli esoneri di responsabilita indicati
nel catalogo del prodotto specifico.

2) Le ventose per vuoto sono escluse da questa garanzia di 1 anno.
Una ventosa per vuoto & un pezzo consumabile pertanto & soggetto a
garanzia per un anno a partire dalla consegna. Inoltre, anche durante
il periodo di garanzia, I'usura del prodotto dovuta all'uso della ventosa
per vuoto o il guasto dovuto al deterioramento del materiale in
plastica non sono coperti dalla garanzia limitata.

Requisiti di conformita

1. E assolutamente vietato I'uso dei prodotti di SMC negli
impianti di produzione per la fabbricazione di armi di
distruzione di massa o altro tipo di armi.

2. Le esportazioni dei prodotti o della tecnologia di SMC da un
paese a un altro sono regolate dalle relative leggi e norme
sulla sicurezza dei paesi impegnati nella transazione. Prima
di spedire un prodotto di SMC in un altro paese, assicurarsi
di conoscere e osservare tutte le norme locali che regolano
I'esportazione in questione.

/A\ Precauzione

| prodotti SMC non sono stati progettati per essere
utilizzati come strumenti per la metrologia legale.

Gli strumenti di misurazione fabbricati o venduti da SMC non
sono stati omologati tramite prove previste dalle leggi sulla
metrologia (misurazione) di ogni paese.

Pertanto, i prodotti SMC non possono essere utilizzati per
attivita o certificazioni imposte dalle leggi sulla metrologia
(misurazione) di ogni paese.

/\ lIstruzioni di sicurezza Assicurarsi di leggere le "Precauzioni per I'uso dei prodotti di SMC' (M-EQ3-3) prima dell'uso.



Storico revisioni

Edizione B - E stata aggiunta la taglia 16 al tipo con encoder BQ
assoluto senza batteria (motore passo-passo 24 VCC).
- E stato aggiunto un tipo con servomotore AC.
- E stata aggiunta la conformita UKCA.
- E stato aggiunto il controllore della serie JXC con
sottofunzione STO.
- Il numero di pagine e stato aumentato da 60 a 132.
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