Actuador eléctrico

Modelo deslizante de perfil plano

Motor paso a paso (Servo/24 VDC) '

Altura de mesa reducida mediante
el uso de accionamiento por
correa y guia de desviacion. |
Montaje intercambiable -«

con la serie E-MY &>

— Altura
Unidad de ol s

accionamiento por correa

XY

) Lo TH J .D\\" . .
Posibilidad de seleccionar
el mecanismo de guiado.

Modelo basico Modelo de rodillo guia J Modelo de guia lineal simple J§ Modelo de guia lineal doble

Serie LEMB Serie LEMC Serie LEMH Serie LEMHT

-
b ( *1 para LEMC/H/HT, tamario 25
Unidad de guiz

@

- Traslado de cargas ligeras - Montaje directo de la pieza - Montaje directo de la pieza - Montaje directo de la pieza
- Combinable con una guia externa - Carrera larga - Proporciona mayor resistencia a - Proporciona mayor resistencia a momentos
- Carrera larga momentos que el modelo de rodillo guia que el modelo de guia lineal simple
- Trasferencia a alta velocidad - Trasferencia a alta velocidad
Tamanio| Carga de trabajo [kg] Tamafio | Carga de trabajo [kg] Tamafio | Carga de trabajo [kg] Tamafio |Carga de trabajo [kg]
25 6 . 25 10 . 25 10 5 25 10
32 11 32 20 32 20 32 20

Tamafho Tamanho Tamafho Tamaho
25 32 25 32 25 32 25 32

Carrera [mm] 2000 | 2000 Carrera [mm] 2000 | 2000 Carrera [mm] 1000 | 1500 Carrera [mm] 1000 | 1500
Altura de mesa[mm]| 40 40 Altura de mesa[mm]| 28 37 Altura de mesa[mm] | 28 37 Altura de mesa [mm] | 28 37
Velocidad [mm/s] | 1000 | 1000 Velocidad [mm/s] | 1000 | 1000 Velocidad [mm/s] | 2000 | 2000 Velocidad [mm/s] | 2000 | 2000

® Operacion de extremo a extremo similar a la de un cilindro neumatico

H Al
s ,Ie ',GIOJJ'IaMEJ (12 posiciones de parada intermedia)

(Controlador) ® Ajuste de posicion sencillo mediante entradas numéricas

Controlabilidad

»Modelo sin programacion »Modelo sin »Modelo programable
(Con definicién de carrera) programacion Serie JXC51/61
Serie LECP2 i Serie LECP1 - 64 puntos de posicionamiento
. Operacién de extremo a g_g‘lﬁ.: ‘, 14 puntos de » EtherCAT®/EtherNet/IP™/
=3 posicionamiento PROFINET/DeviceNet™/

extremo similar a la de
un cilindro neumatico
- 2 finales de carrera + 12
puntos de posicionamiento
intermedios
- Ajuste del panel de control

- Ahorro de cables gracias o -
a su disefio Especializado para la Serie LEM

Serie LEM

\ - Ajuste del panel de

Modelo de entrada directa
control

10-Link/CC-Link
e Serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1

CAT.EUS100-98Aaaaa-ES



Serie LEM

* Montaje intercambiable con la % EMVOTS |l @
E-MY[125 LEM[32

serie E-MY convencional

<~ ‘1 :
Modelo basico / Modelo de rodillo Modelo de guia lineal Modelo de guia lineal
LEMB guia/LEMC simple / LEMH doble / LEMHT
® Se puede conectar a diversos tipos de guia. (serie LEMB) 3

Acoplamiento flotante (opcional)

Fécil conexién a
una guia externa.
Dos direcciones de
montaje disponibles.

El cuerpo puede fijarse desde
arriba o desde abajo.

Para ajustar el final de
carrera de forma
similar a un cilindro
neumatico, use el
controlador LECP2 y
la unidad de ajuste de
carrera.

\. J
* La longitud ajustable de la serie LEM es igual a la carrera + 6 mm de movimiento de la mesa, de fabrica.

Cojinete de deslizamiento

e Sencillo mantenimiento (serie LEMC/H/HT)

La unidad de R
accionamiento y la
unidad de guia se

pueden separar.

Unidad de accionamiento

Sencillo montaje/

desmontaje



Actuador eléctrico

* Posicion del motor: el usuario puede seleccionar * Se puede montar un detector magnético
la posicion de montaje del motor, sobre el actuador de estado sélido para comprobar la sehal
o bajo el mismo, en lado derecho o en el lado izquierdo. limite e intermedia.

L

«— Simétrica, montaje superior

1 - By

Montaje superior -,

LU

T] Ranura para detector magnético

Detector de estado sélido, con indicador de 2 colores
U / El ajuste de la posiciéon de montaje se puede realizar de

Simétrica, montaje inferior

Posicidon de montaje del motor

Montaje inferior forma apropiada sin cometer errores.

Una luz @ se ilumina en el rango éptimo de trabajo.
Rango ON

Montaje superior

Montaje inferior

<> de func. . . . IOFF

o

Simétrica, montaje superior

ERojoi Verde iRojof
- h H Iy H g

Simétrica, montaje inferior

Rango 6ptimo de trabajo

x1 Sélo se puede seleccionar en los modelos LEMC, LEMH, LEMHT.

Ejemplos de aplicacion

Variaciones

Accionamiento por correa

* No se puede utilizar para traslado vertical.

Carga de rabajo: Horizontal - Veelocidad

Serie Carrera [mm]*" kgl [mm/s] Pagina
*2
LEMB 25 48 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 700, 800, 900, 1000, 6 (10) 1000
Modelo basico =, (1100), 1200, (1300), (1400), 1500, (1600), (1700), (1800), (1900), 2000 11 202 1000
“%EMS: 25 18 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 700, 800, 900, 1000, 10 1000
rodiilo %u,% 30 (1100), 1200, (1300), (1400), 1500, (1600), (1700), (1800), (1900), 2000 20 1000
- 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 10 2000
LEMH 500, 550, 600, (700), (800), (900), (1000)
Modelo de guia 48 5
lineal simple a0 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, (700), 20 2000
(800), (900), (1000), (1100), (1200), (1300), (1400), (1500)
o5 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 10 2000
LEMHT 500, 550, 600, (700), (800), (900), (1000)
Modelo de guia 48
lineal dobl
ineal doble 32 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, (700), 00 2000

(800), (900), (1000), (1100), (1200), (1300), (1400), (1500)

x1 Las carreras mostradas entre ( ) se fabrican bajo demanda. Contacte con SMC para la fabricacion de otras carreras intermedias diferentes a las especificadas.
%2 (): Usando una guia externa (suministrada por el cliente).



SelecCion del MOAEID -+ e p. 5

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano: Modelo basico Serie LEMB

Forma de pedido - . ..o p. 13
CaracteristiCas tECNICAS - -cvvvvvreereee et p. 16
D] 1<Y= 2 {0 IO OO p. 17
DM BN S ONES - ettt p. 18

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano: Modelo de rodillo guia serie LEMC

Forma de pedido - oo p. 23
Caracteristicas tECNICAS -« -« o overiiee e p. 26
D] 1<Y=Y 2 {0 IO U PRP p. 27
DM BN S ONES - ettt o) 28

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano: Modelo de guia lineal Serie LEMH/HT

Forma de pedido -«  vovoriiiiii p. 33
CaracteristiCas tECNICAS -« v ovreee e p. 36
DS < - vttt p. 37
DM BN S ONES - ettt p. 39
Montaje detector magnético ............................................................................................................................. p. 48
Precauciones especificas del producto .......................................................................................................... p. 51



Actuadores eléctricos

Modelo sin vastago de perfil plano

Modelo basico serie LEMB Modelo de rodillo guia serie LEMC
' & ' &
p.23 J

Modelo de guia lineal doble Serie LEMHT

Modelo de quia lineal simple Serie LEMH

' & ' &
Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

ZS\VC



Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de

Serie LEM

Seleccién del modelo &

perfil plano

serie LEMBP»p. 13 serie LEMCP»p. 23 ]| serie LEMH/HT »p. 33

Procedimiento de seleccion

Seleccion provisional del mecanismo de guia- ‘ Comprueba el momento ‘ . . .
m do. Comprueba la velocidad-carga de trabajo y m dinamico admisible. m Verifica el tiempo de ciclo.

la carga de trabajo-aceleracion/deceleracion.

Ejemplo de seleccion

Condiciones de

funcionamiento ® Masa de la pieza: 10 [kg]

® Velocidad: 1000 [mm/s]

® Condiciones de montaje de la pieza

.. Wy 100
® Aceleracion/Deceleracion: 2500 [mm/s?]
® Carrera: 600 [mm] w
® Posicion de montaje: horizontal hacia arriba o }
[Paso 1) Seleccion provisional del mecanismo de guiado
Guia para la seleccion provisional de modelo
Serie Tipo Uso de guia | Carga directa |Precision de| Montajediecto |Resistencia a| Carrera méx. | Velocidad Nota
externa (horizontal) | la mesa*! |(montajg enpared)| momentos [mm] méx. [mms]
Modelo ® Traslado de cargas ligeras
LEMB . © O A A A 2000 1000 | ® Combinable con una guia externa
béasico
® Carrera larga
Modelo de ® Montaje directo de la pieza
LEMC rodillo guia X © © O o 2000 1000 1 4 Carrera larga
Tamafio 25: © Montaje directo de la pieza
Modelo de guia 1000 ® Proporciona mayor resistencia a
LEMH lineal simple 2 © © © © Tamafio 32: 2000 momentos que el modelo de rodillo guia
1500 ® Transferencia a alta velocidad
Tamafio 25: ® Montaje directo de la pieza
Modelo de guia 1000 ® Proporciona mayor resistencia a
LEMHT| lineal de eje X (@) (@) (@) © N | 2000 momentos que el modelo de guia
doble Tamao 32: lineal simple
1500 ® Transferencia a alta velocidad

©: Mas adecuado (O :Adecuado A :Aceptable X :Norecomendado

=1 La precision de la mesa se refiere a la cantidad de deflexio

n de la mesa al aplicar un momento.

v

En aquellas condiciones en las que se genera un momento,
selecciona provisionalmente la serie LEMH.

<Grafico velocidad-carga de trabajo>

<Grafico carga de trabajo-aceleracion/deceleracion>

Selecciona un modelo en funcién de la masa de Comprueba que la configuracién aceleracién/deceleracion de la
la pieza y la velocidad consultando el grafico carga de trabajo se encuentre dentro del rango admisible

velocidad-carga de trabajo.
LEMH32

22
20
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14

12 \

10 \
8 \
\

\\
N

0 500 1000 1500 2000
Velocidad [mm/s]

Carga de trabajo [kg]

onNn MO

consultando el grafico carga de trabajo-aceleracion/deceleracion.

LEMH32
__ 20000 —y
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E l&
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Procedimiento de seleccion

Seleccion del modelo Serie LE M
Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

m Comprueba el momento admisible.<Momento estatico admisible*'>
<Momento dinamico admisible>

Comprueba que el momento que se aplica al actuador esta dentro del rango
admisible tanto para condiciones*! estaticas como dinamicas.

A

Basandonos en el resultado del
calculo anterior, deberiamos

seleccionar el modelo LEMH32T-500.

m Verifica el tiempo de ciclo.

Consulta el método 1 para una estimacion aproximada y el método 2 para un valor mas preciso.

*1 Para LEMC/H/HT

Método 1: Comprobacion del gréafico de tiempo de ciclo. (Pagina 7)

Método 2: calculo

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

Tiempo de ciclo:

T puede obtenerse a partir de la
siguiente ecuacion.

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

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

T1=Viai[s] | [T8=V/a2]s] |

® T2: Tiempo a velocidad constante puede
obtenerse a partir de la siguiente ecuacion.
L-0.5-V-(T1 +T3)
\"

T2= Is]

® T4: Tiempo de establecimiento varia
en funcion de condiciones tales como
tipos de motor, carga y posicion de
los datos de paso. Por tanto, calcula
el tiempo de establecimiento en
referencia al siguiente valor.

Ejemplo de célculo)
T1 a T4 pueden calcularse como sigue.

T1 = V/a1 = 1000/2500 = 0.4 [s],
T3 = V/a2 = 1000/2500 = 0.4 [s]
L-0.5-V-(T1 +T3)

T2 =
\Y;
_ 600 -0.5-1000- (0.4 +0.4)
- 1000
=0.2[s]
T4=0.3[s]

El tiempo de ciclo se puede obtener
como sigue.
T=T1+T2+T3+T4
=04+02+04+03
=1.3[s]

500 :
A 10000‘mm/32 ‘
it :
400 ol 5000 mm/s
e \/ 2500 mm/s?
T 300 g
£ / ‘ “W
£ )
3 200 EX
P AATA
O ~\
o :_ :\
0
. 5 10 15 ®
Carga de trabajo [kg]
. L
z —
£
> | at \
5|/ / \
% Tiempo
S
g N
T1 2 o

L: Carrera [mm]---(Condiciones de
funcionamiento)

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

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

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

T1: Tiempos de aceleracién [s]
Tiempo hasta que se alcanza la
velocidad de ajuste

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

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

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




Serie LEM

Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)

Motor paso a paso (Servo/24 VDC) * La siguiente grafica muestra los valores cuando la fuerza de desplazamiento es del 100 %.
LEMB25 LEMB32
12 22
22 I N
— 10 — 18 Combinacidn con guia externa
2 Combinacién con guia externa 2 16
S 8 S 14
3 | 12
= 6 K = R R
3 Guia externa no usada  \ __ 8 107 Guia externa no usada
5 ¢ e 5 8 L
3 ~_ g 6 _
© 5 =3 © 4 ==
~ 2 —
0 0
0 500 1000 0 500 1000
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
LEMC25 LEMC32
12 22
20
§ 10 § 18
o 8 o 1
© o 14
[N o 10
o o
g 4 5 °
] s 6
o, O 4
2
0 0
0 500 1000 0 500 1000
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
LEMH/HT25 LEMH/HT32
12 22
20
= 10 = 18 \
= = 16
§ 8 § 14 \
£ 6 N g
3 g 10
S 4 \ g 8 N
3 N s © N
© 2 O 4 N
N
2 I
0 0
0 500 1000 1500 2000 0 500 1000 1500 2000
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
Grafica de tiempo de ciclo (Guia)
LEMBLV/LEMCCI (Velocidad: 1000 mm/s) LEMHLCV/LEMHTLC (Velocidad: 2000 mm/s)
3.0 T T T 2.0 T T
Aceleracion/Deceleracion: 2500 mm/s?2 Aceleracion/Deceleracién: 2500 mm/s?2
25 — — ~= Aceleracién/Deceleracién: 5000 mm/s2 /
) Aceleracion/Deceleracién: 5000 mm/si>, ~ 7.7 » 15 —
o920 = mm o -
3 et 8 )C/'
815 ¥ Liad @ = L S PEEL
© PN © - T T
3 —ZanT \ 8 P SURUPIEA Sl
§ 1.0 R g ________ \
= Z o Aceleraciqn/Deceleraciéq: 10000 mm/s? = Aceleracién/Deceleracion: 10000 mm/s2|
0.5 == } } \
3 AceIeracién/PeceIeracién: 2‘0000 mm/s2 Aceleracién/‘DeceIeracién: 2000q mm/s2
0.0 0.0
0 500 1000 1500 2000 0 500 1000 1500
Carrera [mm] Carrera [mm]




Seleccion del modelo Serie LE M
Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Grafica de carga de trabajo-aceleracion/deceleracion (Guia)

LEMB25 LEMB32
20000 —y 20000 —
. i & i
% 0 % B Carrera
IS Py Carrera S i 1000 mm o menos
£ 15000 —3-% 1000 mm o menos E 15000 —+}
c ; \\ c P \\
k) W\ 2 A
8 AR\ 1200 mm 8 i 1200 mm
Qo N | o A |
g 10000 X 1 g 10000 —iN |
. AY Y
2 8 1 1500 mm a R 1500 mm
A :
< \ = 3NN
2 N 2000 mm 2 LM 2000 mm
g 5000 LA\ S 5000 LSRN
@ S Se <2 e |SST \K
Q SON Q R ~
g SPAN N g » R 5{
0 i 0
0 5 10 0 5 10 15 20
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
LEMB25 (Combinacién con guia externa)/LEMC25 LEMB32 (Combinacién con guia externa)/LEMC32
20000 v 20000 v
Y il
1 o
& Lol ‘ & i
R4 s @ B\
S L Carrera g 1
E 15000 —— \ 1000 mm o menos E 15000 — Carrera
5 “\ \ 5 “\\ |_—1000 mm o menos
S i Y\ | 1200 mm S AR\
T 10000 —i l © 10000 A\ 12
@ * ) o
® L \\\ 1500 mm 3 N 00 mn‘1
Ky \
g TN 2000 mm g NN 1sopmm
= \ S S \\2('<
€ 5000 NN S 5000 SIS 2000 mm
< S X <@ Seel
o R i P == @ |
[ T N I DYOR e e = Q
< r "---..___:_':_‘__—__~\_‘N < )
0 i 0
0 5 10 0 5 10 15 20

Carga de trabajo [kg]

Carga de trabajo [kg]

+ El coeficiente de friccion para la combinacion con guia externa es 0.1 0 menos.

+ El coeficiente de friccion para la combinacion con guia externa es 0.1 0 menos.

LEMH25/LEMHT25 LEMH32/LEMHT32
20000 20000 i ‘ ‘
1
1
‘lg | Carrera “\T;' ‘\\ Carrera
E 15000 1000 mm o menos £ 15000 i\ 1000 mm o menos
c = \\ ‘ ‘
o | 2 \
8 8 AR\ 1200 mm
[0 [0 \
T 10000 T 10000 A\
] o] \
S r S SN /1500 mm
) S N >><
o 5000 o 5000 Ser
3 ° RN
< r < T== :ﬁ.‘_‘“
0 0
0 3 5 8 10 0 5 10 15 20
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]

Momento estatico admisible™’

Momento admisible maximo [N-m]
Modelo Tamano M1 M2 M3
Momento flector | Momento flector lateral| Momento torsor
25 5 4 3.5
LEMC 32 13 1 10
25 7 6 7
LEMH 32 28 26 26
25 46 55 46
LEMHT 32 100 120 100

#1 El momento estéatico admisible es la cantidad de momento estéatico que se
puede aplicar al actuador cuando esta parado.

Si el producto esté expuesto a impactos o a una carga repetida, asegurate
de tomar medidas de seguridad cuando utilices el equipo.

8



Serie LEM

Momento dinamico admisible (Serie LEMB)

+ Esta grafica muestra la cantidad de voladizo admisible cuando el centro de gra-
vedad de la pieza de trabajo esté en voladizo en una direccion. Al seleccionar el
voladizo, consulte el “Célculo del factor de carga de la guia” para confirmarlo.

Aceleracion/Deceleracion 2500 mm/s2 ——— 5000 mm/s2 - -=--10000 mm/s2  ------e- 20000 mm/s?
S | Direccion de voladizo d
2 ireccion evoallzo e carga Modelo: LEMB25/LEMB32
& | m : Carga de trabajo [mm]
c o] o B
& | Me: Momento dinamico admisible [N-m] | Velocidad: 300 mm/s o . . : . : .
S | L : Voataoalcntoe et caace o] inferior Velocidad: 500 mm/s | Velocidad: 800 mm/s | Velocidad: 1000 mm/s
300 300 300 300
— 200 —_ — _
L1 € = 200 \ = 200 = 200
m X E E \ £ E
= T = 100 = 100 - 100'-\ = 100
h
0 [ 0 ] 0 A 0 N
0 2 4 6 8 10 02 4 6 8 10 0 2 4 6 8 10 02 4 6 8 10
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
£ S
(]
= 300 300 300 300
& p
: o | o | e
L2 — 200 —_ = =
[ = = 200 = 200 = 200
5 £ 4 E B E E
m o Kt o o o
- Y13 ol = 1005 - 1005“‘ = 100
o =)
£ NS '.\ N
2 0 oL 7P o LT (e
-g 0 2 4 6 8 10 02 4 6 8 10 0 2 4 6 8 10 02 4 6 8 10
o Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
=
500 500 500 500
B i I
7 m 400 ‘l \ 400 :I| \ 400 ] 400 -‘\
> E 300 Hi—y 'E 300 Hit E 300} E 300y
Q E N\ E [0 ETI E \
Z| 3 200 RN Q200 S\ % 200 4 9 200 _“
(_(n nl ol | I~ S G N NN | '..\ | ‘\
‘ , 100 P TS J 100 = PN 00 XN 00 LR
I I B Ml 0 77;3:7?-5 0 R Sl 0 YIS
0 2 4 6 8 10 02 4 6 8 10 02 4 6 810 02 4 6 8 10
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
300 300 300 300
— 200 — — —_
€ = 200 \ € 200 = 200
E E £ E
< < \ < <
= 100 = 100 = 100 '-\ = 100
0 T~ 0 \\\_ 0 \\ 0 -\
0 2 4 6 8 10 02 4 6 8 10 0 2 4 6 8 10 02 4 6 8 10
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
500 500 500 500
5 Hlfl it I
) 400 5 \ 400 400 1y 400
© . '-. \ — .-'I . . \
o E 300 iy E 300 b E s00p| € 3001‘
c £ N E T[Ty ETD E \
° 9 200 [ HECNING |3 20 R 9 200 |+ 9 200 _“\
‘T NN N N i n
IS 100 st 100 N 100 100
s ~Lor-F NN RANNW £\ \\S\
g 0 =404 0 il L 2 0 Rl 2 =~ . 0 b TN
0 2 4 6 8 10 02 4 6 8 10 02 4 6 810 02 4 6 8 10
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
300 300 300 300
E n
L6 T 20 = 0 T T T T | g2 T T T
E% m £ i E E E
© » o © ©
Z13 4y A = 100 - 1005‘\ = 100
N\ W\
0 T 0 e 0 L S 0
02 4 6 8 10 02 4 6 8 10 0 2 4 6 8 10 02 4 6 8 10
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]

# El montaje vertical no esta disponible.
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Seleccion del modelo Serie LE M
Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

+ Esta grafica muestra la cantidad de voladizo admisible cuando el centro de gra-
vedad de la pieza de trabajo esté en voladizo en una direccién. Al seleccionar el

Momento dinamico admisible (Serie LEMC/LEMH) voladizo, consulte el “Calculo del factor de carga de la guia” para confirmarlo.

Aceleracion/Deceleracion 2500 mm/s2 ——— 5000 mm/s2 - =-=--10000 mm/s2  -------- 20000 mm/s2
c . . .
O | Direccion de voladizo de car
2 _ ga Modelo
& | m : Carga de trabajo [mm]
c P .y
@ | Me: Momento dindmico admisible [N-m]
O | L : Voladizoalcentrode gravedad de a carga de rabejo [ LEMC25 LEMC32 LEMH25 LEMH32
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800 -+ 800 |- 800 ——— 800 —H——ty
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1000 .I \ 1000 H \ 1000 = \ 1000 —5 T
' 3 8 IR
® 800 [ 800 [t 800 |4 800
P m i \ H ' \ A
© T — it — o\ — Al —_ K Y \
o € 600 Y € 600 [—— A\ £ 600 —i+ £ 600 v
c 1n E e \\ £ iy £E Yo\ £ T \
: - BPY | g w0 v 90—y N 8 40— A N 9400 SR
‘T e NN \ WS \ NNAN AN
- t o« 200 o N—N 200 5 N\ 200 1< 200 I
c LA Dd oS~ \\ IR SR
o e lads R Tt
s 0 = 0 = 0 = 0
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
1000 1000 1000 1000 3
800 800 f3 800 800 “
F T 600 T e0f T 600 T 600
m 3 E 3 E i
Z|9g 40 Q9 402 Q] 40013 Q400 —
L6 200 200 | 200 200 \
0 0 e 0 e 0 =
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]

* El montaje vertical no esta disponible.
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Serie LEM

+ Esta grafica muestra la cantidad de voladizo admisible cuando el centro de gra-
vedad de la pieza de trabajo esté en voladizo en una direccion. Al seleccionar el

Momento dinamico admisible (Serie LEMHT) voladizo, consulte el “Calculo del factor de carga de la guia” para confirmarlo.
Aceleracion/Deceleracion 2500 mm/s?2  — — = 5000 mm/s2 = = = = 10000 mm/g?  --===--- 20000 mm/s2
= . v .
:O | Direccion de voladizo de car
2 _ ga Modelo
& | m : Carga de trabajo [mm]
c P . s
@ | Me: Momento dinamico admisible [N-m]
O | L : Voladizo al centro de gravedad de la carga de trabajo [mm] LEMHT25 LEMHT32
2000 2000
1500 1500
€ \ €
L1 E. 1000 E 1000
m X|5 \\ 1 \
: 500 N 500 >
I~
0 0
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20
o Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
o
= 1000 i\ 1000 i
2 i \
LY (A
c 800 0 800 0
S o W\
© L2 = k! = PR\
£ E 600 S E 600 ._“\\
° —_ MY \ —_ “‘
s [m Y|S 400 ~.t\\ N 400 N\
o O R SN
[e] L o AR
= 200 R 200 s
4 E R N B N R > T ) B B R
< 0 0
= 0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20
<) Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
=
2000 T A 2000 — Y
'.‘ \ \ 3 \
m 1500 I L 1500 LS S §
—_ 3 \ [ & \ \
€ K \ € '\ \ \
® ) £ 1000 —~—+—{ | £ 1000 R Y
-l © *, . \ |[o» Q
Z i . \\ i | [ \‘
500 SRR 500 e
0 0
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
2000 2000
1500 1500
- E ol |\ g
7 £ 1000 £ 1000
LY x|3 \ 5
m [eTeToe]] \
; o 500 N 500
0 0
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
2000 r 2000 r Y
\ \ PO
O "- ‘\ \ \ .'. y
g m 1500 ey 1500 S
® + — s \ — \ \ \
o + € KV £ \ \ \
el o E 1000 o] | £ 1000 o
g L | Y8 RN ] S Y
'S | 500 N 500 T
Lol AR o A -
el ==
2 0 0
0O 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
2000 4 2000 v
1500 — 1500 i
] | E
m £ 1000 £ 1000
Z S "}‘\\\ S “»
N
L6 500 NN - 500
0 ST 0
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]

# El montaje vertical no esta disponible.
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Seleccion del modelo Serie LE M
Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Calculo orientativo del factor de carga

1. Elige las condiciones de funcionamiento. Aceleracion [mm/s2]: a cmmm———— Posicion de montaje -=----- -
Modelo: LEM Carga de trabajo [kg]: m ) 2
Tamario: 25/32 Posicion central de la carga de trabajo [nm]; | - Horizontal A 3.Pared ¥

Posicion de montaje: horizontal/inferior/pared Xc/Ye/Ze

2. Selecciona la grafica correspondiente en funcion del modelo, el tamario y la posicion de montaje. X y
3. A partir de la aceleracién y de la carga de trabajo, obtén el voladizo [mm]: Lx/Ly/Lz del gréafico. X z
4. Calcula el factor de carga para cada direccion.
ax = Xc/Lx, ay = Yc/Ly, az =Zc/Lz
5. Confirma que el total de ox, ay y oz es 1 0 menos. 2. Inferior

ax+ay+ozs=1
Si es superior a 1, considera una reduccion de la aceleracion y de la carga de trabajo o un
cambio en la posicion central de la carga de trabajo y un cambio de serie.

1. Condiciones de funcionamiento
Modelo: LEMH 3. Lx =420 mm, Ly = 300 mm, Lz = 1000 mm

4. El factor de carga en cada direccion se puede obtener de
la siguiente manera:
ax = 50/420 = 0.12
ay =100/300 = 0.34
az =200/1000 = 0.2
5. ax+ay+0z=0.66 <1

Tamano: 32

Posicién de montaje: horizontal

Aceleracion [mm/s2]: 5000

Carga de trabajo [kg]: 5

Posicion central de la carga de trabajo [mm]: Xc = 50, Yc = 100, Zc = 200
2. Selecciona tres graficos de la parte superior de la primera fila del lado

derecho de la pagina 10.

1000 500 1000 '-_‘
i LZ: ‘\ \
] H Y
800 400 —4 800 4
y R
v
— — " — L} A
E 600 E 300 E 600 =3 \\
- X S o N
- 400 - 200 - 400 T B
“ . \
| A}
N
200 \\ 100 200 =
0 0 0
0 5 10 15 20 0 5 10 15 20 0 5 10 15 20
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
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Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Actuador electrico/Modelo deslizante de perfil plano
Modelo basico

Serie LEMB Lems2s, 32

C€ Nss

/A\Precaucion
Serie Serle

E-MY LEM Forma de pedido

- 5
&

Serie LEC[]
- 12N |1
LEMB [25] ]T-[300 -S1
i Serie JXC[

[CD17T

 Paramis deale sobe loscontoadores consut la i, 14, &

0 Tamafo 9 Posicion de montaje del motor 8 Paso equivalente o Carrera*' *2 [mm]
25 — | Montaje sobre la cara superior ‘ T ‘ 48 mm ‘ Carrera
32 V) Montaje inferior Tamaro

Ninguna
Carrera aplicable

) 50 a 25 |50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450,
2000 500, 550, 600, 700, 800, 900, 1000, 1100,
| 50 a 1200, 1300, 1400, 1500, 1600, 1700, 1800,

“u 2000 32 1900, 2000
e Opcion de motor @ Unidad de ajuste de carrera (incluida) 0 Tipo/longitud del cable del actuador**
— Sin opciones — Ninguna Cable estandar[m] Cable robotico [m]
B Con blogueo M Solo lado del motor — Ninguno R1 1.5 RA | 10%3
E Solo lado final S1 1.5 R3 3 RB 15%3
w Ambos lados S3 3 R5 5 RC | 203
S5 5 R8 83

Para detectores magnéticos, consulta las paginas 48 a 50.
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Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano

@ Controlador

Sin controlador

Serie LEMB

Modelo basico

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

COC Con controlador
.......................... ~C DI o
: Cable I/0 de conector enchufable de comunicacién*®
RTINS R e Simbolo Tipo Interfaz aplicable
Interfaz (Protocolo de comunicacion/Entrada/Salida) _ Sin accesorio _
N° dglcon?r'oladoresl, Montaje ' . S Conector enchufable de comunicacion de tipo recto DeviceNet™
Simbol Ti s et 7 | Montaje con tomillo T | Conectorenchufable de comunicacion con derivacionenT | CC-Link Veer. 1.10
o PO . Con subfuncion 8+7 Rail DIN 1 Cable /0 (1.5 m)
Estandar| ™ o7, : Entrada paralela (NPN)
5 |Entradaparalela(N\PN) | @ . (P . 2 Cable /O (3 m) Entrada paralela (PNP)
P Numero de controladores, Especificacion especial 5 Cable 1/0 (5 m)
6 | Entrada paralela (PNP) [ T
E EtherCAT [ ) [ ] Simbolo conoladores Especificacion
™
|9, E;hgg\::?:\/llgT : : 1 |1 controlador|  Estandar
D | DeviceNet® [ ] F |1 controlador Con sg?founmon
L 10-Link [ ) [ ]
M CC-Link [ ]

Serie LE CD (Para mas informacion, consulta la pag. 15.)

6 6o

e Modelo de controlador

9 Longitud del cable 1/0*®

@ Montaje del controlador

«1 Consulta con SMC, ya que todas las carreras no estandares y no fa-
bricadas como ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda.

x2 Las carreras en negrita se fabrican bajo demanda.

*3 Bajo demanda (solo cable roboético)

«4 El| cable estandar solo debe usarse en las piezas fijas.
Para las piezas moviles, selecciona el cable robotico.

x5 Selecciona la serie LECP 2 al configurar el rango de carrera utilizando
la unidad de ajuste de carrera o un tope externo.

- Sin controlador _ Sin cable - Montaje con tornillo
2N LECP2+5 NPN D Rail DIN*7
( Modelo sin programacién ) 1 1.5m
2P (Con definicion de carrera) PNP 3 3m
1N LECP1 NPN 5 5m
1P (Modelo sin programacién) | PNP

#6 Si se selecciona «Sin controlador» para los tipos de controlador, no se
puede seleccionar el cable 1/0.
x7 El rail DIN no esta incluido. Debe pedirse de forma separada.

*8 Selecciona «—» para cualquiera que no sea DeviceNet™, CC-Link o
entrada paralela.
Selecciona «—», «S» 0 «T» para DeviceNet™ o CC-Link.
Selecciona «—», «1», «3» 0 «5» para entrada paralela.

/A\Precaucion

[Productos conformes a CE]

@ La conformidad CEM ha sido comprobada combinando los actuadores eléc-
tricos de la serie LEM con los controladores de la serie LEC/JXC.
La conformidad electromagnética depende de la configuracion del panel de
control del cliente y de la relacién con otros equipos eléctricos y cableados.
Por tanto, no sera posible certificar la conformidad con la directiva CEM de los
componentes de SMC que hayan sido incorporados en el equipo del cliente
bajo condiciones reales de funcionamiento. Como resultado, es necesario que

el cliente compruebe la conformidad final con la directiva CEM de la maquina-
ria'y del equipo como un todo.
[Productos conformes a UL (Para la serie LEC)]
Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, el actuador eléc-
trico y el controlador/driver deberan utilizarse con una fuente de alimen-
tacion de clase 2 compatible con UL1310.

(pueden pedirse por separado).

Asegurate de que la combinacién del controlador/driver y
el actuador es correcta.

<Comprueba lo siguiente antes del uso.>

() Revisa la etiqueta del actuador para comprobar el niimero del modelo.
Este nimero debe coincidir con el del controlador/driver.

(@ Comprueba que coincida la configuracion de 1/0 en paralelo (NPN o PNP).

El actuador y el controlador/driver se venden como un paquete

Actuador

* Para usar los productos, consulta el manual de funcionamiento. Descéargatelo a través de nuestro sitio web https://www.smc.eu



Serie LEMB

Controladores/drivers compatibles

Modelo sin
programacion
(Con estudio de
carrera)

Modelo sin programa-

cion

Modelo de entrada
paso a paso

Tipo
JXC51
Seri LECP2 LECP1
erie C (o} JXC61
Operacion de extremo a Capaz de ajustar el
_— extremo similar alade un | funcionamiento (datos de
I T cilindro neumatico utilizando| paso) sin usar un PC ni /O Parallelo
el estudio de carrera una teaching box
. Motor paso a paso
Motor compatible (Servo/24 VDC)
o0 1 14 puntos (2 puntos final de

N° méximo de datos de paso carrera + 12 puntos intermedios) 14 puntos 64 puntos
Tension de alimentacion 24 VDC

Modelo de | Modelo de Modelo de Modelo de Modelo de | Modelo de Modelo de Modelo de | Modelo de Modelo de

entrada entrada directa | entrada entrada directa | entrada entradadirecta | entrada entrada entrada directa | entrada

directa EtherCAT con | directa EtherNetIP™ con | directa PROFINETcon | directa directa 10-Link con directa

EtherCAT | subfuncion STO | EtherNet/IP™ | subfuncionSTO | PROFINET | subfuncionSTO | DeviceNet® | 10-Link subfuncion STO | CC-Link
Tipo
Serie JXCE1 JXCEF JXC91 JXCIOF JXCP1 JXCPF JXCD1 JXCLA1 JXCLF JXCM1
Caracteristi- Entrada Entrada directa Entrada Entrada directa Entrada Entrada directa Entrada Entrada | Entradadirecta| Entrada
cas directa EtherCAT con directa EtherNet/IP™ con directa PROFINET con directa directa 10-Link con directa

EtherCAT | subfuncion STO |EtherNet/IP™ | subfuncion STO | PROFINET | subfuncion STO | DeviceNet® | 1O-Link | subfuncion STO | CC-Link
Motor Motor paso a paso
compatible (Servo/24 VDC)
Niimero max. de datos| 64 puntos
de paso
IEIETE) 24 VDC
alimentacion
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Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano

Velocidad/aceleracion (valores de juste para LECP 112)

JEIERE Interruptor y velocidad™

N.° de interruptor Velocidad [mm/s]
0 48
1 75
2 100
3 150
q 200
5 250
6 300
7 350
8 400
9 450

10 500
11 600
12 700
13 800
14 900
15 1000

Interruptor y velocidad*'

N.° de interruptor

Aceleracion [mm/s?]

0 250
1 500
2 1000
3 1500
4 2000
5 2500
6 3000
7 4000
8 5000
9 6000
10 7500
11 10000
12 12500
13 15000
14 17500
15 20000

=1 El ajuste por defecto de fabrica para el
interruptor es N.°

Peso

0.

Modelo basico Serie LEMB

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Especificaciones
Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
Modelo LEMB25 LEMB32
50, 100, 150, 200, 250 50, 100, 150, 200, 250
300, 350, 400, 450, 500 300, 350, 400, 450, 500
550, 600, 700, 800, 900 550, 600, 700, 800, 900

Carrera [mm]*"

1000, (1100), 1200, (1300) 1000, (1100), 1200, (1300)
(1400), 1500, (1600), (1700) | (1400), 1500, (1600), (1700)

(1800), (1900), 2000 (1800), (1900), 2000
| Carga de trabajo [kg]*2 ‘Horizontal 6 (10) 11 (20)
3| Velocidad [mm/s]*2 48 a 1000 (Consulta los valores de ajuste en la al seleccionar LECP102.)
.§ Aceleracion/deceleracion max. [mm/s?*9| 20000 (Depende de la carga de trabajo.) (Consuta los valores de ajuste en \aal seleccionar LECP1 02
S| Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.08
3 Movimiento perdido [mm]*8 0.1 0o menos
§ Paso [mm] 48
-g Tipo de actuacion Correa
§ Tipo de guia Cojinete de deslizamiento
:§ Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
E Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Fuerza externa admisible [N]* 10 | 20
8| Tamafo del motor 156.4
~§ Modelo de motor Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
g Encoder Incremental
£ | Tensién nominal [V] 24 VDC +10 %
Z| Energia [W]*3 5 Max. energia 123 | Max. energia 127
% Tipo*4 Bloqueo de funcionamiento no magnetizante
E| Fuerza de retencién [N] 36
Consumo de potencia [W]*® 5
Tensiéon nominal [V] 24 VDC =10 %

%3

w4
%5
#6

Consulta con SMC, ya que todas las carreras no estandares y no fabricadas como ejecuciones
especiales se fabrican bajo demanda.

La velocidad cambia en funcion de la carga de trabajo.

Consulta el «Gréfico velocidad-carga de trabajo (Guia)» en la pagina 7. La carga de trabajo
cambia en funcién de las condiciones de montaje de la carga de trabajo. Comprueba el <Momento
dinamico admisible» en la pagina 9.

Ademas, si la longitud del cable supera 5 m, disminuira en hasta un 10 % por cada 5 m.

( ): Al combinarse con una guia externa, el coeficiente de friccion es 0.1 0 menos.

El consumo instantaneo de energia maximo (incluyendo el controlador) se produce cuando el actuador
esta en funcionamiento. Este valor se puede usar para seleccionar la fuente de alimentacion.

Con blogueo Unicamente

Para un actuador con blogueo, afiade el consumo de energia para el bloqueo.

El valor de resistencia del equipo conectado debe estar dentro del valor de resistencia admisible.

%7 La aceleracion y deceleracién méaximas estan limitadas por la carga de trabajo y la carrera.

*8

Consulta el «Gréafico carga de trabajo-aceleracion/deceleracion (Guia)» en la pagina 9.

Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco.

Carrera

50 (100{150{200|250

300

350

400[450]500[550]600]700]800]900[1000](1100)[1200](1300)](1400)]1500(1600)(1700)](1800)](1300)]2000

Peso del | LEMB25

1.66(1.75/1.84|1.92|2.01

210

219

2.27|2.37|2.45|2.54|2.62|2.80|2.97|3.15|3.33|3.50|3.68 | 3.85|4.03|4.20 | 4.38 | 4.55|4.73|4.90 | 5.08

Pt [ LEMB32

2.02|12.11|2.20(2.29|2.38

2.47

2.55

2.64|2.73|2.82|2.91|3.00|3.17|3.35|3.53|3.70|3.88 | 4.06 | 4.23|4.41|4.59 |4.76 | 4.94|5.12|5.29 | 5.47

Peso adicional con blogueo [kg]

0.60
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Serie LEMB

Diseno

LEMB

Opcion: Unidad de ajuste de carrera

Opcion de motor: Con bloqueo

@8

1

|

ALY

2 v

\ N li=S==an
®) == o (<} ®
Lista de componentes Lista de componentes
N° Descripcion Material Nota N° Descripcion Material Nota
1 |Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 16 | Salida directa a cable Resina sintética
2 |Placa guia Resina sintética 17 | Tope con banda Acero inoxidable
3 |Correa — 18 | Motor —
4 | Soporte de correa Acero al carbono Cromado 19 | Bloque final del motor | Aluminio fundido Pintado
5 |Tope de correa Aleacion de aluminio 20 |Banda antipolvo Acero inoxidable
6 |Mesa Aleacion de aluminio Anodizado 21 | Cojinete —
7 |Placa ciega Aleacion de aluminio Anodizado 22 | Cojinete —
8 | Tope con banda de sellado| Resina sintética 23 | Perno hexagonal Acero al carbono Cromado
9 | Bloque final Aluminio fundido Pintado 24 |Iman —
10 S.oporte de polea AIeaC|on_de ?Iumlmo —— - - 25 | Regulador de carrera |Aleacion de aluminio Anod_izado
11 | Eje de polea Acero inoxidable | Tratamignto témico + Tratamiento especial (Opcional)
12 | Polea Aleacion de aluminio Anodizado Cubierta del motor y - Anodizado
— — - 26 Aleaciéon de aluminio| .., « N
13 | Polea del motor Aleacion de aluminio Anodizado para bloqueo Sélo “con bloqueo
14 Mon.tale del motor Alun.unlo .fun’d.ldo Pintado 27 | salida directa a cable CR Go’ma“de cloropren"o
15 | Cubierta del motor Resina sintética Sdlo “con bloqueo
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Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano .
Modelo basico Serie LEMB

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Dimensiones QLR

| Montaje superior |

LEMB25T- -0
60
- ] S N
Con fijacién flotante
2 x M5 x 0.8 (uno en cada lado)
Prof. rosca de fondo de avellanado 7.5 2x @ 10 prof. 2
375 © 16 § 65 0
—n o
a Oilal [ &=
i | — © °
i = 2
N— ‘
Longitud del cable del motor = 300 —
g 8 Lo 2 s
Carrera + 140 69
96 =
4x@55 78 2
prof. 9.5, prof. avellanado 5 50 =
Superfcie de referencia de montaje del cuerpo é
- r ) ==i=== - % ?: =re
[s] L —
: o e e A N
o — || =
® = 1=
3 /
[Origen] *1 Origen 3 4xM5x0.8
Cuando se usa Cuando se usa Prof. de rosca 8
LECP1. LECP1.
(85.5) N Carrera 77
Origen|*? Origen|*?
Cuando se usa LECP2. \ Cuando se usa LECP2. \
(82.5) Carrera + 6 74 60
1 [ ]indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1.)
*2 QOrigen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es “Carrera + 6 mm”.
| Montaje superior | | Montaje inferior |
Con bloqueo Con bloqueo
LEMB25T-[IBLI-LICICICIC] LEMB25UT-L1BLI-LILICICIC]
, | .
Longitud del cable del motor = 250 |
65
2 [ | o ]
- < I TN =
65
Longitud del cable de bloqueo = 400 L J
| Montaje inferior | Posicién de montaje de la unidad de ajuste de carrera
M
LEMB25UT-ICI-CICICICIC] LEMB250IT-CI e -LICICICC]
- A-A Unidad de ajuste de carrera (Lado final)
A
TN o [z CHNCH .1
© S i
K ® : T P S ;
L J/ A

Unidad de ajuste de carrera (Lado del motor)
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Serie

LEMB

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
Dimensiones WEIUETIREZS

| Montaje superior | 60
LEMB32T-0C-00000 P P
NN
Con fijacién flotante
2 x M5 x 0.8 (uno en cada lado) <
Prof. rosca de fondo de avellanado 7.5 2 x @10 prof. 2 &
37.5 © 16 0
. e ﬂ ﬂ 65 o
a =& L+ :
E | © 9
Y A\ [}
—\7 i
Lo ] s
? 8 7.5 Longitud del cable del motor = 300 62 5
Carrera + 140 69
4x@55 3: g
prof. 9.5, prof. avellanado 5 50 =
Superficie de referencia de §
montaje del cuerpo =
) = 2 = E z = ,” i ,4@” -
PE—— TS
o . : R L L. Q,@ —
e} ! .
A SRR =)
0 Ol T ]
obe——r——ri ¢ I 3|0
[Origen*1] S Origen 3 [4xM5x 0.8
Cuando se usa Cuando se usa Prof. de rosca 8
LECP1. LECP1.
(85.5) Carrera 77
Origer} *2 Origer] *2
Cuando se usa LECP2. \ Cuando se usa LECP2. \
(82.5) Carrera + 6 74 60
2.5 (Carrera + 222.5)
#1 [ ]indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1.)

*2 QOrigen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es “Carrera + 6 mm”.

| Montaje superior |

Con bloqueo
LEMB32T-L1BLI-LILICICIC]

167

N

Longitud del cable del motor = 250

65

65

\Longitud del cable de blogueo = 400

| Montaje inferior |

LEMB32UT-UJC-L0I00IH]

93.8

19

| Montaje inferior |

Con bloqueo

LEMB32UT-U1BL-OIC0E]
| [T 8

Posiciéon de montaje de la unidad de ajuste de carrera
LEMB320T-C0E-00000)

Unidad de ajuste de carrera (Lado final)

Unidad de ajuste de carrera (Lado del motor)




Soporte lateral

Soporte lateral A
MY-S25A

Soporte lateral B
MY-S25B

35
50

* Un juego de soportes laterales consta de un soporte izquierdo y de un soporte derecho.

Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano

29.5

M6 x 1

Espaciado recomendado para los soportes laterales

Si el cilindro tiene una carrera més larga, instale un soporte intermedio para evitar
que el vastago vibre y que el tubo se doble, y para evitar dafios en el vastago debido
a vibraciones o cargas externas. El espacio (L) entre soportes intermedios no debe
superar los valores indicados en el gréfico siguiente.

m
1

L

W

r Se=

-3

3

Modelo basico Serie LEMB

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

25
D 20
=
£
[ 15
E)
S LEMB32

1 N\

g 10 ‘ \
2 LEMB25 §
0 \.
o 5

0

0 200 400 600 800 1000 1200 1400

Espacio entre soportes L [mm]

A\ Precaucion

1. Si las superficies de montaje del actuador no se miden con
precision, el uso del soporte intermedio puede causar un
funcionamiento poco eficiente. Asegurese de nivelar la
superficie de montaje durante el montaje del actuador.
Para el funcionamiento con carreras largas con voladizo de
la pieza de trabajo, el uso de soportes intermedios se
recomienda incluso si la distancia entre soportes se
encuentra dentro le los limites admisibles ilustrados en la
gréfica. Para el soporte intermedio, pida un soporte lateral
por separado.

2. Los soportes laterales no son adecuados para montar el
actuador. Utilicelos tnicamente para proporcionar apoyo.
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Serie LEMB
[ Motor paso a paso (Servo/24 VDC) J

Fijacion flotante

MYAJ25 - Las direcciones de montaje (D y (@ estan disponibles para este modelo.

Ejemplo de aplicacion

Ejemplo de aplicacion

Direccion de montaje (D (para minimizar la altura de instalacion)
Pieza

Toerdd

=~

Serie LEMB/ /Fijacion flotante

Ejemplo de montaje

Direccion de montaje (2 (para minimizar la anchura de instalacion)
Pieza

Ejemplo de montaje

0|2
©l3 Zb+
2 M6 x 1 /o -
o e =
~ { |
~y | | ' Esquema detattado de Zb1
25095 (rango ajustable)
0|85
0 '§=
&
55 Za1
24 -
= i
L4
e %
o -
E é 8 =| Esquema detallado de Zas
== (rango ajustable)
A— L
Q] t ]

(Longitud de tornillo)

92

<
M6 x 1 Zb2
2 f o —
£ . =
295 0|2 £ Esquema detallado
© § % de Zb:
- (rango ajustable)
55 Zaz
40
o
o
< -
Esquema detallado

5 —] = 8
1=

o1

de Za:
(rango ajustable)

e

A ©

Instalacion de tornillos de retencion

= m—
T

Unidad de ajuste de carrera
LEMB-AJ

Montaje

 Regulador
de carrera

Par de apriete para tornillos de retencion  [N-m)

Modelo Par de apriete

LEMB-AJ 1.5

Patin Pin Tornillo de retencion
(Mesa) i
4 =
) = =1

Arandela eléstica conica Par de apriete para tornillos de retencion  [n:m)

Modelo Par de apriete
MYAJ25 3

+ La unidad de ajuste de carrera incluye el regulador de carrera y tornillos de montaje.
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Actuador electrico/Modelo deslizante de perfil plano
Modelo de rodillo guia
g C € .

Serie LEMC Lemca2s, 32

A\Precaucién
Serie Serie =
E-MY » i Forma de pedido

i serie LECC]
- [2N] [
LEMC[25] |T-[300] -[S1] |
i Serie JXC[]

[CD17T

3 Paramés detalles sobre los controladores, consulta a pég. 260, 3

0 Tamaiio 9 Posicion de montaje del motor 9 Paso equivalente
25 — | Montaje sobre la cara superior Superior
32 u Montaje inferior B q:]:l:ﬂ_‘f/mmor
L |Montaje simétrico superior
LU | Montaje simétrico inferior Lateral
L=~ | %
LU | LU
0 Carrera*' *2 [mm)] e Opcién de motor 0 Tipo/longitud del cable del actuador**
Carrera Ninguna — Sin opciones Cable estandar[m] Cable robotico [m]
Tamafio Carrera aplicable B Con bloqueo — | Ninguno R1 1.5 RA 10%3
50 a S1 1.5 R3 3 RB 15%3
2000 25 |50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, S3 3 R5 5 RC 20%3
400, 450, 500, 550, 600, 700, 800, S5 5 R8 g+3
50 900, 1000, 1100, 1200, 1300, 1400,
200a0 32 | 1500, 1600, 1700, 1800, 1900, 2000

‘ La unidad de ajuste de carrera esta integrada en el producto. |

| Para detectores magnéticos, consulta las paginas 48 a 50. |
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Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano .
Modelo de rodillo guia Serie LEMC

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

@ Controlador

Sin controlador

COC Con controlador
.......................... ~C DI o
: Cable I/0 de conector enchufable de comunicacién*®
RTINS R e Simbolo Tipo Interfaz aplicable
Interfaz (Protocolo de comunicacion/Entrada/Salida) _ Sin accesorio _
N° dglcon?r'oladoresl, Montaje ' . S Conector enchufable de comunicacion de tipo recto DeviceNet™
Simbol Ti s et 7 | Montaje con tomillo T | Conectorenchufable de comunicacion con derivacionenT | CC-Link Veer. 1.10
o PO . Con subfuncion 8+7 Rail DIN 1 Cable /0 (1.5 m)
Estandar| ™ o7, : Entrada paralela (NPN)
5 |Entradaparalela(N\PN) | @ . (P . 2 Cable /O (3 m) Entrada paralela (PNP)
P Numero de controladores, Especificacion especial 5 Cable 1/0 (5 m)
6 | Entrada paralela (PNP) [ T
E EtherCAT [ ) [ ] Simbolo conoladores Especificacion
™
|9, E;hgg\::?:\/llgT : : 1 |1 controlador|  Estandar
D | DeviceNet® [ ] F |1 controlador Con sg?founmon
L 10-Link [ ) [ ]
M CC-Link [ ]

Serie LE CD (Para mas informacion, consulta la pag. 25.)

6 6o

e Modelo de controlador 9 Longitud del cable I/0*® @ Montaje del controlador
- Sin controlador _ Sin cable - Montaje con tornillo
2N LECP2+5 NPN D Rail DIN*7
( Modelo sin programacién ) 1 1.5m
2P (Con definicion de carrera) PNP 3 3m
1N LECP1 NPN 5 5m
1P (Modelo sin programacién) | PNP
=1 Consulta con SMC, ya que todas las carreras no estandares y no %6 Si se selecciona «Sin controlador» para los tipos de controlador, no se
fabricadas como ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda. puede seleccionar el cable 1/0.
*2 Las carreras en negrita se fabrican bajo demanda. 7 El rail DIN no esta incluido. Debe pedirse de forma separada.
*3 Bajo demanda (solo cable robético) *8 Selecciona «—» para cualquiera que no sea DeviceNet™, CC-Link o
+4 El cable estandar solo debe usarse en las piezas fijas. entrada paralela.
Para las piezas moviles, selecciona el cable robotico. Selecciona «—», «S» 0 «T» para DeviceNet™ o CC-Link.
x5 Selecciona la serie LECP2 al configurar el rango de carrera utilizando Selecciona «—», «1», «3» 0 «5» para entrada paralela.
la unidad de ajuste de carrera o un tope externo.
/A\Precaucion
[Productos conformes a CE]
(® La conformidad CEM ha sido comprobada combinando los actuadores Como resultado, es necesario que el cliente compruebe la conformidad
eléctricos de la serie LEM con los controladores de la serie LEC/JXC. final con la directiva CEM de la maquinaria y del equipo como un todo.
La conformidad electromagnética depende de la configuracion del panel [Productos conformes a UL (Para la serie LEC)]
de control del cliente y de la relacion con otros equipos eléctricos y ca- Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, el actuador eléc-
bleados. Por tanto, no sera posible certificar la conformidad con la di- trico y el controlador/driver deberan utilizarse con una fuente de alimen-
rectiva CEM de los componentes de SMC que hayan sido incorporados tacion de clase 2 compatible con UL1310.
en el equipo del cliente bajo condiciones reales de funcionamiento.
4 N
El actuador y el controlador/driver se venden como un paquete -
(pueden pedirse por separado). Actuador
Asegurate de que la combinacién del controlador/driver v
y el actuador es correcta.
<Comprueba lo siguiente antes del uso.>
(1 Revisa la etiqueta del actuador para comprobar el niimero del modelo.
Este numero debe coincidir con el del controlador/driver.
(@ Comprueba que coincida la configuracién de 1/0 en paralelo (NPN o PNP).

* Para usar los productos, consulta el manual de funcionamiento. Descéargatelo a través de nuestro sitio web https://www.smc.eu



Serie LEMC

Controladores/drivers compatibles

Modelo sin
programacion
(Con estudio de
carrera)

Modelo sin programa-

cion

Modelo de entrada
paso a paso

Tipo
JXC51
Seri LECP2 LECP1
erie C (o} JXC61
Operacion de extremo a Capaz de ajustar el
_— extremo similar alade un | funcionamiento (datos de
I T cilindro neumatico utilizando| paso) sin usar un PC ni /O Parallelo
el estudio de carrera una teaching box
. Motor paso a paso
Motor compatible (Servo/24 VDC)
o0 1 14 puntos (2 puntos final de

N° méximo de datos de paso carrera + 12 puntos intermedios) 14 puntos 64 puntos
Tension de alimentacion 24 VDC

Modelo de | Modelo de Modelo de Modelo de Modelo de | Modelo de Modelo de Modelo de | Modelo de Modelo de

entrada entrada directa | entrada entrada directa | entrada entradadirecta | entrada entrada entrada directa | entrada

directa EtherCAT con | directa EtherNetIP™ con | directa PROFINETcon | directa directa 10-Link con directa

EtherCAT | subfuncion STO | EtherNet/IP™ | subfuncionSTO | PROFINET | subfuncionSTO | DeviceNet® | 10-Link subfuncion STO | CC-Link
Tipo
Serie JXCE1 JXCEF JXC91 JXCIOF JXCP1 JXCPF JXCD1 JXCLA1 JXCLF JXCM1
Caracteristi- Entrada Entrada directa Entrada Entrada directa Entrada Entrada directa Entrada Entrada | Entradadirecta| Entrada
cas directa EtherCAT con directa EtherNet/IP™ con directa PROFINET con directa directa 10-Link con directa

EtherCAT | subfuncion STO |EtherNet/IP™ | subfuncion STO | PROFINET | subfuncion STO | DeviceNet® | 1O-Link | subfuncion STO | CC-Link
Motor Motor paso a paso
compatible (Servo/24 VDC)
Niimero max. de datos| 64 puntos
de paso
IEIETE) 24 VDC
alimentacion
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Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano
Modelo de rodillo guia

Velocidad/aceleracion (valores de ajuste para LECP 112)

Interruptor y velocidad*'

N.° de interruptor Velocidad [mm/s]
0 48
1 75
2 100
3 150
4 200
5 250
6 300
7 350
8 400
9 450

10 500
11 600
12 700
13 800
14 900
15 1000

LELIEY] Interruptor y velocidad™

N.° de interruptor

Aceleracion [mm/s?]

250

500

1000

1500

2000

2500

3000

4000

5000

6000

7500

Zlale|o(N|lojala|w v =o

10000

-
N

12500

-
w

15000

-
£~

17500

15

20000

*1 El ajuste por defecto de fabrica para el

Especificaciones

Serie LEMC

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Modelo

LEMC25 LEMC32

Carrera [mm]*"

50, 100, 150, 200, 250
300, 350, 400, 450, 500
550, 600, 700, 800, 900

1000, (1100), 1200, (1300)

(1400), 1500, (1600), (1700)

50, 100, 150, 200, 250

300, 350, 400, 450, 500

550, 600, 700, 800, 900
1000, (1100), 1200, (1300)
(1400), 1500, (1600), (1700)
(1800), (1900), 2000 (1800), (1900), 2000

Carga de trabajo [kg]*2 | Horizontal

10 20

Velocidad [mm/s]*2

48 a 1000 (Consulta los valores de ajuste en la REIERN al seleccionar LECP102.)

Aceleracion/deceleracion méax. [mm/s?*7

20000 (Depende de la carga de trabajo.)(Consulta los valores de ajuste en la [UEINER al seleccionar LECP1 02.)

o
§ Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.08
‘g Movimiento perdido [mm]*8 0.1 0 menos
g Paso [mm] 48
e Tipo de actuacion Correa
& | Tipo de guia Rodillo guia
8| Momento estético|Mep (Flector) 5 13
% admisible*® Mey (Flector lateral) 3.5 10
2| [N-m] Mer (Torsor) 4 14
@ Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Fuerza externa admisible [N]*8 10 | 20
& | Tamaiio del motor 56.4
‘1:5 Modelo de motor Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
g Encoder Incremental
% Tensién nominal [V] 24 VDC +10 %

Energia [W]*3 *5

Méx. energia 123 | Méx. energia 127

Tipo*4

Bloqueo de funcionamiento no magnetizante

Especificaciones de
la unidad de bloqueo

Fuerza de retencion [N] 36
Consumo de potencia [W]*® 5
Tension nominal [V] 24 VDC =10 %

%1 Consulta con SMC, ya que todas las carreras no estandares y no fabricadas como ejecuciones

especiales se fabrican bajo demanda.

%2 La velocidad cambia en funcion de la carga de trabajo.

Consulta el «Gréfico velocidad-carga de trabajo (Guia)» en la pagina 7.

La carga de trabajo cambia en funcién de las condiciones de montaje de la carga de trabajo.
Comprueba el «Momento dinamico admisible» en la pagina 10.

Ademas, si la longitud del cable supera 5 m, disminuira en hasta un 10 % por cada 5 m.

3 El consumo instantaneo de energia maximo (incluyendo el controlador) se produce cuando el

%4

Con bloqueo Gnicamente

actuador esté en funcionamiento. Este valor se puede usar para seleccionar la fuente de
alimentacion.

«5 Para un actuador con bloqueo, afiade el consumo de energia para el bloqueo.
«6 El valor de resistencia del equipo conectado debe estar dentro del valor de resistencia admisible.
«7 La aceleracion y deceleracion maximas estan limitadas por la carga de trabajo y la carrera.

Consulta el «Gréfico carga de trabajo-aceleracion/deceleracion (Guia)» en la pagina 9.

+8 Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco.
9 El momento estatico admisible es la cantidad de momento estatico que se puede aplicar al actuador

cuando estéa parado.

Si el producto esta expuesto a impactos o a una carga repetida, asegurate de tomar medidas de
seguridad cuando utilices el equipo.

interruptor es N.° 0.
Peso
Carrera 50 |100(150|200{250|300(350/400(450(500|550(600|700|800|900 1000 |(1100)| 1200 |(1300)|(1400)|1500/(1600)|(1700)|(1800)|(1900) | 2000
Producto |LEMC25|2.04 | 2.18|2.32 | 2.46 | 2.60 | 2.74 | 2.88 | 3.01 | 3.15 | 3.29 | 3.43 | 3.57 | 3.85 | 4.12| 4.40 | 4.68 | 4.95 | 5.23 | 551 | 5.79 | 6.06 6.34| 6.62| 6.90| 7.17| 7.45
peso kgl [ LEMC32|3.85 | 4.06 |4.27 | 4.49(4.70 | 4.91 |5.12 | 5.33 | 5.55 | 5.76 | 5.97 | 6.18 | 6.61|7.03 | 7.45 | 7.88 | 8.30 | 8.72 | 9.15 | 9.57 10.00(10.42(10.84|11.27|11.69|12.11
Peso adicional con blogueo [kg] 0.60
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Serie LEMC

Diseno

LEMC

7] /®
-7 /@
@3 [ |k
<
N \® =1
Lista de componentes Lista de componentes

N° Descripcion Material Nota N° Descripcion Material Nota
1 |Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado Cubierta del motor ” - Anodizado
2 |Correa — 19 para bloqueo Aleacion de aluminio Sélo “con bloqueo”
3 | Fijacion tipo L Aleac!(?n de alum!n!o Anodizado 20 | Salida directa a cable CR Go,ma“de cloropren”o
4 |Tope de correa Aleacion de aluminio Sélo “con bloqueo
5 |Bloque final Aleacion de aluminio Anodizado 21 | Cuerpo de la unidad de guia |Aleacion de aluminio Anodizado
6 | Soporte de polea Aleacion de aluminio 22 | Mesa de deslizamiento|Aleacion de aluminio Anodizado
7 | Eje de polea Acero inoxidable  |Tratamiento térmico + Tratamiento especial 23 |Placa final Aleacion de aluminio Anodizado
8 |Polea Aleacion de aluminio Anodizado 24 |Tope Acero al carbono Nickel plating
9 | Polea del motor Aleacion de aluminio Anodizado 25 | Regulador de carrera |Aleacion de aluminio Anodizado
10 | Montaje del motor Aluminio fundido Pintado 26 |Iman -
11 | Cubierta del motor Resina sintética 27 | Cubierta lateral Aleacion de aluminio Anodizado
12 | Salida directa a cable Resina sintética 28 | Tapa rodillo guia Aleacion de aluminio Anodizado
13 | Motor - 29 | Rodillo guia -
14 | Bloque final del motor |Aleacion de aluminio Anodizado 30 |Rodillo guia —
15 | Cojinete — 31 | Dispositivo de excéntrica | Acero inoxidable
16 | Cojinete — 32 | Fijacion del dispositivo | Acero inoxidable
17 |Placa de tension Aleacion de aluminio Anodizado 33 | Equipo de ajuste Acero inoxidable
18 | Perno hexagonal Acero al carbono Cromado 34 | Rail Material lamina de acero endurecido

N
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Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano .
Modelo de rodillo guia Serie LEMC

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Dimensiones WEILGIIP

Montaje superior | 60
LEMC25T-I-100000 [ N
20 Q| 20 g (83)
f— e 9 ] -
& | | |
— [so]
“ YA NN EE
® Longitud del cable del motor ~ 300 123 J (6)
75 || ° 129
4.5 (Carrera + 220) B
(77) Carrera + 6 77 60 < 2 x 4 x tuerca cuadrada
Origen[*2 / [Origen] *1 Origen|*2 o < "M3 x 0.5
Cuando se usa LECP2. Cuando se usa Cuando se usa LECP2. ui# =
LECP1. 2 i 3.5
(80) Carrera 80 .
Origen
Cuando se usa
LECP1.
sl A~ )3
H
4x034 b |
prof. 6.5, prof. avellanado 3.3 - EEL
Linea central de montaje de la pieza — T (] °
) T s ===
N ) A——{ N @ of Al anura para detector magnético
Superficie de referencia o bt — - -
de montaje del cuerpo 117] Regulador de carrera 117] Requlador de carrera Superficie de referencia de montaje del cuerpo
Carrera + 152 ieguiacor do carfera.
Carrera + 160
#1 [ ]indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1.)
*2 Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es “Carrera + 6 mm”.
| Montaje superior | | Montaje inferior |
Con bloqueo Con bloqueo
LEMC25T-B-10000000 LEMC25UT-1B-000000
e A\
~
Longitud del cable del motor =~ 250
65 —
(3] — .~
3 L | i © 1 C 3
~— ~ ‘l: ~
r & =
/ 65
. J
/ Longitud del cable de bloqueo ~ 400 g
| Montaje inferior | Detalles de la mesa
LEMC25UT-C-00000 s s s
70
40
Pl N . . ’ E = g
) 8 Linea central de montaje de la pieza 5| 4 B g
< F @
¢ 2[y/E 8
— A ]
4xM4x0.7 < o
<

Prof. de rosca 7

N
(o]



Serie LEMC

Dimensiones QGG

|Simétrica/Montaje superior |

60
LEMC25LT-0-00000 - p—
]
2 of 82 (&3) °
L ‘N {g —‘ [8\)
J U QO N~ @':i[ o ®
&j B ®
g Longitud del cable del motor = 300 (6) 123
7.5 129
Carrera + 160 Regulador de carrera
Superficie de referencia Carrera + 152
de montaje del cuerpo 17 Regulador de carrera 17 A-A
4x034 © Superficie de referencia de montaje del cuerpo Ranura para detector magnético
prof. 6.5, prof. avellanado 3.3 N/ e A— o Ranura en T para montaje
y = == ]}
8l === 3 | &
: e = : g 8
Linea central de montaje de la pieza / — = = = :
===l
f o©
i
Sl A 3
Origen
Cuando se usa B
LECP1.
< 2 x 4 x tuerca cuadrada
(80) Carrera 80 - < M3X05
[Origen|*> \[Origen]*! 2 o Y
Cuando se usa LECP2. Cuando se usa Cuando se usa LECP2.
LECP1. 2 3
(77) Carrera + 6 77 60 5
4.5 (Carrera + 220)
#1 [ ]indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1.)
*2 QOrigen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es “Carrera + 6 mm”.
| Montaje superior | | Montaje inferior |
Con bloqueo Con bloqueo
LEMC25LT-C1B-0000000 LEMC25LUT-CB-00000
e B
Longitud del cable del motor ~ 250
65 i
@ . —
< L1 i © 1 i
~— ~ ~
i L J/
/ Longitud del cable de bloqueo ~ 400 2

| Montaje inferior |

LEMC25LUT-C-00000
T

29

Detalles de la mesa

Linea central de montaje de la pieza i.

4 x M4 x0.7 =
Prof. de rosca 7

3 80 3
70
40 g o
=
- g
\d <|s
= T ™
=i *m§$
":/rL = S
E (=
il <




Dimensiones WEILEIXY

Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano
Modelo de rodillo guia

| Montaje superior |

Serie LEMC

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LEMC32T--1000000 €
1 N
(<) —
25 - 3| & & (117)
® - L] v 65 \
H T
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, o of 5 o ¥ [Fafs
= o 0] B| vl o
® Lo & @l Py
g Longitud del cable del motor = 300 163 (7)
7.5 170
4.5 (Carrera + 270)
(102) Carrera + 6 102 60 B
[Origen]* [Origen]*! [Origen]*
Cuando se Cuando se usa Cuando se 0 2 x 4 x tuerca cuadrada
usa LECP2. LECP1. usa LECP2. wl [~ M5x0.8
(105) Carrera 105 ggi HT
Origen 4
4x@55 Cuando se usa 3 5.3
prof. @ 9.5, prof. LECP1.
avellanado 5.4 3. A <=
off P(:]
i i ¢
! — Regulador de carrera Ranuraen T
5 io u_ — para montaje
Linga central e montaje de a pieza 3 —  _—\ In
- 8 3
3 2t B g
N =g 5 _
Superficie e referencia [ » ; . Y
dg montaje del cuerpo E Superfcie de referencia de montaje del cuerpo/ Ranura para detector magnético
22]
Carrera + 198 6 A-A
Carrera + 210
#1 [ ]indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1.)

%2 QOrigen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es “Carrera + 6 mm”.

| Montaje superior |

Con bloqueo

LEMC32T-JB-0J00000
- 3
Longitud del cable del motor ~ 250

™ 65 —
g N~
2 [ 2

1 / 65
| ]
Longitud del cable de bloqueo ~ 400 e

| Montaje inferior |

LEMC32UT-0-000000)
T TN

| Montaje inferior |

Con bloqueo
LEMC32UT-OB-00000

—
—

136.5

(167)

Linea central de montaje de la pieza

Detalles de la mesa

4 110 4
100
60 <
e}
, 3
= =

67

4xM5x0.8
— ]
Prof. de rosca 9 [T~

gl | e |
= |

108.7 (Anchura de mesa) |
124

il

1

5

30



Serie LEMC

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
Dimensiones WEILEILIREZ

| Simétrica/Montaje superior |

LEMC32LT-C-000000
1\ —
[s2) —~
25 ~ S .25 & (117)
=~ | ) ™, - ﬁ ~ 65
-------------------- s - -
+ + (| <] J jq} o @
E = alvl |8 & ® o o
@ ) 163
7.5 170
Longitud del cable del motor = 300
Superficie de referencia garrera + ?;g A-A
de montaje del cuerpo alera + Superficie de referencia
— Regulador de carrera Regulador de carrera P . |
4055 0 © de montaje del cuerpo
prof. @ 9.5, prof. avellanado 5.4\ ~ e Ranura en T para montaje
~ | === o Ranura para
@ h ? @ = detector magnético
<
Linea central de 3 3 M i
montaje de la pieza  /
©
f 0 %(:]
i
3 [[ LA~ 3
—H - ——H -
Origen B
Cuando se usa
LECP1. o 2 x 4 x tuerca cuadrada
(105) Carrera 105 0 M5 x0.8
[Origen)2 _ |\(Origen]"! | [Origen]*2 HIEEY
Cuando se Cuando se usa Cuando se usa -l
usa LECP2 . LECP1 LECP2. 3 53
(102) Carrera + 6 102 60
4.5 (Carrera + 270)
#1 [ ]indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1.)

%2 Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es “Carrera + 6 mm”.

| Montaje superior |
Con bloqueo

LEMC32LT-0B-0000
Longitud del cable del motor =~ 250

[ 65 N
© [ | ¥ g

1’:": / 65

\

/ Longitud del cable de bloqueo =~ 400 g

| Montaje inferior |
LEMC32LUT-C-00000

===

93.5

(124)

31

| Montaje inferior |
Con bloqueo

LEMC32LUT-CB-CO000

F===1

136.5
(167)

Detalles de la mesa

4 110 4
100 .
60 ™
* 0
Linea central de montaje de la pieza o g
\ & |2
Sl
4XM5x08 ] [ =1
Prof. de rosca 9 : Sag ] g
= = —




Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano .
Modelo de rodillo guia Serie LEMC

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Soporte lateral

Soporte lateral
MYC-S[CJA

2xOH
= — v i
g HH :i:‘=§ = Ei}} EiE '
E A ©
F B
C
D

Modelo Actuadores aplicables A B C D E F G oH
MYC-S16A LEMC25 60.6 | 64.6 706 | 77.2 15 26 4.9 3.4
MYC-S25A LEMC32 95.9 | 97.5 [ 1079 | 115.5 25 38 6.4 4.5

+ Un juego de soportes laterales consta de un soporte izquierdo y de un soporte derecho.

Espaciado recomendado para los soportes laterales

Si el cilindro tiene una carrera mas larga, instale un soporte intermedio para evitar que el

vastago vibre y que el tubo se doble, y para evitar dafios en el vastago debido a 25
vibraciones o cargas externas. El espacio (L) entre soportes intermedios no debe LEMC32
superar los valores indicados en el grafico siguiente. '§7 20
m . \
|2 s 15
=
V, % 2 I
7 pltEmeas | N\
o 10
o
: \
Y,
//WA e 5 g
1
" 0
L 0 200 400 600 800 1000 1200 1400
r:\ Espacio entre soportes L [mm]

, o A\ Precaucion

L L 1. Si las superficies de montaje del actuador no se miden con
precision, el uso del soporte intermedio puede causar un
funcionamiento poco eficiente. Aseglrese de nivelar la
superficie de montaje durante el montaje del actuador.
Para el funcionamiento con carreras largas con voladizo de
la pieza de trabajo, el uso de soportes intermedios se
recomienda incluso si la distancia entre soportes se
Z encuentra dentro le los limites admisibles ilustrados en la
L grafica. Para el soporte intermedio, use las tuercas
Tuercas cuadradas cuadradas de la parte inferior del cuerpo o pida un soporte
en la parte inferior lateral por separado.

2. Los soportes laterales no son adecuados para montar el

actuador. Utilicelos Unicamente para proporcionar apoyo.

N\

Sm
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Serie

E-MY

IErra ey LEMH
ENE T LEMHT

Actuador electrico/Modelo deslizante de perfil plano

Modelo de guia lineal simple/doble

Serie LEMH/HT LemHLEMHT25, 32

A\ Precaucién

Serie LEMO25
(M3 LEMOI32

Forma de pedido

0 Tamano 9 Posicion de montaje del motor
25 — | Montaje sobre la cara superior
32 U Montaje inferior

L Montaje simétrico superior

LU Montaje simétrico inferior

a Carrera*' *2 [mm]

{ Serie LEC[]

25

-1300

11

Superior

T
1
i— 300

6 Opcion de motor

o o

C€ Nss

2N

Serie JXC[]

ICD17T

0

00

3 Paramés detalles sobre los controladores, consultala pég. 34, 3

9 Paso equivalente

6 Tipo/longitud del cable del actuador**

33

Carrera Ninguno — Sin opciones Cable estdndar[m] Cable roboético [m]
Tamafrio Carrera aplicable B Con bloqueo — | Ninguno R1 1.5 RA 10%3
e 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, $1 | 15 R3 | 3 RB | 15%
1000 25 |400, 450, 500, 550, 600, 700, 800, S3 3 R5 5 RC 20%3
900, 1000 s5 | s R8 | &2
50, 100, 150, 200, 250, 300, 350,
50 a 32 400, 450, 500, 550, 600, 700, 800,
1500 900, 1000, 1100, 1200, 1300, 1400,
1500

‘ La unidad de ajuste de carrera esta integrada en el producto. |

| Para detectores magnéticos, consulta las paginas 48 a 50. |




Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano .
Modelo de guia lineal modelo simple/modelo doble Serie LEMH/HT
Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

@ Controlador

Sin controlador

COC Con controlador
.......................... ~C DI o
: Cable I/0 de conector enchufable de comunicacién*®
RTINS R e Simbolo Tipo Interfaz aplicable
Interfaz (Protocolo de comunicacion/Entrada/Salida) _ Sin accesorio _
N° dglcon?r'oladoresl, Montaje ' . S Conector enchufable de comunicacion de tipo recto DeviceNet™
Simbol Ti s et 7 | Montaje con tomillo T | Conectorenchufable de comunicacion con derivacionenT | CC-Link Veer. 1.10
o PO . Con subfuncion 8+7 Rail DIN 1 Cable /0 (1.5 m)
Estandar| ™ o7, : Entrada paralela (NPN)
5 |Entradaparalela(N\PN) | @ . (P . 2 Cable /O (3 m) Entrada paralela (PNP)
P Numero de controladores, Especificacion especial 5 Cable 1/0 (5 m)
6 | Entrada paralela (PNP) [ T
E EtherCAT [ ) [ ] Simbolo conoladores Especificacion
™
|9, E;hgg\::?:\/llgT : : 1 |1 controlador|  Estandar
D | DeviceNet® [ ] F |1 controlador Con sg?founmon
L 10-Link [ ) [ ]
M CC-Link [ ]

Serie LE CD (Para mas informacion, consulta la pag.35.)

6 6o

e Modelo de controlador 9 Longitud del cable I/0*® @ Montaje del controlador
- Sin controlador _ Sin cable - Montaje con tornillo
2N LECP2+5 NPN D Rail DIN*7
( Modelo sin programacién ) 1 1.5m
2P (Con definicion de carrera) PNP 3 3m
1N LECP1 NPN 5 5m
1P (Modelo sin programacién) | PNP
x1 Consulta con SMC, ya que todas las carreras no estandares y no =6 Si se selecciona «Sin controlador» para los tipos de controlador, no se
fabricadas como ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda. puede seleccionar el cable 1/0.
#2 Las carreras en negrita se fabrican bajo demanda. #8 El rail DIN no esta incluido. Debe pedirse de forma separada.
*3 Bajo demanda (solo cable roboético) %9 Selecciona «—» para cualquiera que no sea DeviceNet™, CC-Link o
#4 El| cable estandar solo debe usarse en las piezas fijas. entrada paralela.
Para las piezas moviles, selecciona el cable roboético. Selecciona «—», «S» 0 «T» para DeviceNet™ o CC-Link.
x5 Selecciona la serie LECP2 al configurar el rango de carrera utilizando Selecciona «—», «1», «3» 0 «5» para entrada paralela.
la unidad de ajuste de carrera o un tope externo.
/A\Precaucion
[Productos conformes a CE]
(D La conformidad CEM ha sido comprobada combinando los actuadores Como resultado, es necesario que el cliente compruebe la conformidad
eléctricos de la serie LEM con los controladores de la serie LEC/JXC. final con la directiva CEM de la maquinaria y del equipo como un todo.
La conformidad electromagnética depende de la configuracion del pa- [Productos conformes a UL (Para la serie LEC)]
nel de control del cliente y de la relacion con otros equipos eléctricos y Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, el actuador eléc-
cableados. Por tanto, no sera posible certificar la conformidad con la trico y el controlador/driver deberan utilizarse con una fuente de alimen-
directiva CEM de los componentes de SMC que hayan sido incorpora- tacion de clase 2 compatible con UL1310.
dos en el equipo del cliente bajo condiciones reales de funcionamiento.
4 N
El actuador y el controlador/driver se venden como un paquete :
(pueden pedirse por separado). Actuador g
Asegurate de que la combinacion del controlador/driver y
el actuador es correcta.
<Comprueba lo siguiente antes del uso.>
() Revisa la etiqueta del actuador para comprobar el nimero del modelo.
Este nimero debe coincidir con el del controlador/driver.
(@ Comprueba que coincida la configuracion de 1/0 en paralelo (NPN o PNP). ZSMCirrar  [MS]

* Para usar los productos, consulta el manual de funcionamiento. Descéargatelo a través de nuestro sitio web https://www.smc.eu



Serie LEMH/HT

Controladores/drivers compatibles

Modelo sin
programacion
(Con estudio de
carrera)

Modelo sin programa-

cion

Modelo de entrada
paso a paso

Tipo
JXC51
Seri LECP2 LECP1
erie C (o} JXC61
Operacion de extremo a Capaz de ajustar el
_— extremo similar alade un | funcionamiento (datos de
I T cilindro neumatico utilizando| paso) sin usar un PC ni /O Parallelo
el estudio de carrera una teaching box
. Motor paso a paso
Motor compatible (Servo/24 VDC)
o0 1 14 puntos (2 puntos final de

N° méximo de datos de paso carrera + 12 puntos intermedios) 14 puntos 64 puntos
Tension de alimentacion 24 VDC

Modelo de | Modelo de Modelo de Modelo de Modelo de | Modelo de Modelo de Modelo de | Modelo de Modelo de

entrada entrada directa | entrada entrada directa | entrada entradadirecta | entrada entrada entrada directa | entrada

directa EtherCAT con | directa EtherNetIP™ con | directa PROFINETcon | directa directa 10-Link con directa

EtherCAT | subfuncion STO | EtherNet/IP™ | subfuncionSTO | PROFINET | subfuncionSTO | DeviceNet® | 10-Link subfuncion STO | CC-Link
Tipo
Serie JXCE1 JXCEF JXC91 JXCIOF JXCP1 JXCPF JXCD1 JXCLA1 JXCLF JXCM1
Caracteristi- Entrada Entrada directa Entrada Entrada directa Entrada Entrada directa Entrada Entrada | Entradadirecta| Entrada
cas directa EtherCAT con directa EtherNet/IP™ con directa PROFINET con directa directa 10-Link con directa

EtherCAT | subfuncion STO |EtherNet/IP™ | subfuncion STO | PROFINET | subfuncion STO | DeviceNet® | 1O-Link | subfuncion STO | CC-Link
Motor Motor paso a paso
compatible (Servo/24 VDC)
Niimero max. de datos| 64 puntos
de paso
IEIETE) 24 VDC
alimentacion
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Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano
Modelo de guia lineal modelo simple/modelo doble

Serie LEMH/HT

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Especificaciones
Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
Modelo LEMH25/LEMHT25 LEMH32/LEMHT32
50, 100, 150, 200, 250 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350
Carrera [mm]*' 300, 350, 400, 450 400, 450, 500, 550, 600, (700)
500, 550, 600, (700) (800), (900), (1000), (1100)
(800), (900), (1000) (1200), (1300), (1400), (1500)
Carga de trabajo [kg]*? | Horizontal 10 20
Velocidad [mm/s]*2 48 a 2000 (Consulta los valores de ajuste enla al seleccionar LECP1 02
Aceleracion/deceleracion max. [mm/s2]*7 | 20000 (Depends de la carga de rabajo(Consultalos valores de ajuste en a [ETSERY al seleccionar LECP1 0.2)
o | Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.08
§ Movimiento perdido [mm]*€ 0.1 0 menos
.’_?; Paso [mm] 48
Velocidad/aceleracion (valores de ajuste para LECP 112) 5 |10 de actuacién Correa
O | Tipo de guia Guia lineal
Interruptor y velocidad*' & | Momento estatico|Mep (Flector) 7 28
N.° de interruptor Velocidad [mm/s] -g admisible*? Mey (Flector lateral) 7 26
8| (para LEMH)
0 48 S| [Nm] Mer (Torsor) 6 26
1 75 :§ Momento estatico | Mep (Flector) 46 100
§ 128 Iﬁ ?g;::il?l?l\jlgHT) Mey (Flector lateral) 46 100
4 200 [N-m] Mer Torsor) 55 120
5 300 Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
6 400 Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacién)
7 500 Fuerza externa admisible [N]*6 10 | 20
8 600 £| Tamaiio del motor [156.4
9 800 E Modelo de motor Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
:(1) 1288 % Encoder Incremental
12 1400 —% Tension nominal [V] 24 VDC =10 %
13 1600 &| Energia [W]*3*5 Max. energia 123 | Max. energia 127
14 1800 ga Tipo*4 Bloqueo de funcionamiento no magnetizante
15 2000 52 Fuerza de retencion [N] 36
. % Consumo de potencia [W]*® 5
Interruptor y velocidad™ 55/ Tension nominal [V] 24 VDC 210 %

N.° de interruptor

Aceleracion [mm/s?]

#1 Consulta con SMC, ya que todas las carreras no estandares y no fabricadas como ejecuciones

v 250 especiales se fabrican bajo demanda.
1 500 %2 La velocidad cambia en funcion de la carga de trabajo.
2 1000 Consulta el «Gréfico velocidad-carga de trabajo (Guia)» en la pagina 7.
3 1500 La carga de trabajo cambia en funcion de las condiciones de montaje de la carga de trabajo.
4 2000 Comprueba el <Momento dinamico admisible» en las paginas 10y 11.
5 2500 Ademas, si la longitud del cable supera 5 m, disminuira en hasta un 10 % por cada 5 m.
6 3000 *3 El consumo instantaneo de energia méximo (incluyendo el controlador) se produce cuando el actuador
7 4000 esta en funcionamiento. Este valor se puede usar para seleccionar la fuente de alimentacion.
8 5000 #4 Con bloqueo Unicamente
9 6000 +*5 Para un actuagJor con bloqueo_, afiade el consumo de energia para el bloqueo. _ _ N
«6 El valor de resistencia del equipo conectado debe estar dentro del valor de resistencia admisible.
10 7500 %7 La aceleracion y deceleracion maxima estan limitadas por la carga de trabajo y la carrera.
1 10000 Consulta el «Grafico carga de trabajo-aceleracion/deceleracion (Guia)» en la pagina 9.
12 12500 x8 Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco.
13 15000 9 El momento estéatico admisible es la cantidad de momento estatico que se puede aplicar al actuador
14 17500 cuando esta parado.
15 20000 Si el producto esta expuesto a impactos o a una carga repetida, asegurate de tomar medidas de

=1 El ajuste por defecto de fabrica para el seguridad cuando utilices el equipo.

interruptor es N.° 0.

Peso

Modelo de guia lineal simple
Carrera 50 | 100 | 150 | 200
Producto |LEMH25| 1.91 | 2.05 | 2.18 | 2.32
peso [kg] |LEMH32| 3.47 | 3.70 [ 3.93 | 4.17
Peso adicional con blogueo [kg]|

250
2.46
4.40

300
2.59
4.63

350
2.73
4.87

400
2.87
5.10

450
3.00
5.33

500
3.14
5.57

550
3.28
5.80
0.60

600
3.42
6.03

(700)|(800) |(900) |(1000)|(1100)|(1200)|(1300)|(1400) |(1500)
3.69 |3.96 | 424|451 | — — — — _
6.50 | 6.97 | 7.44 | 7.90 | 8.37 | 8.84 | 9.30 | 9.77 | 10.24

Modelo de guia lineal doble

Carrera 50 [ 100 | 150
Producto |LEMHT25| 2.40 | 2.61 | 2.82
peso [kg] | LEMHT32| 4.82 | 5.20 | 5.58
Peso adicional con blogueo [kg]|

200
3.03
5.97

250
3.24
6.35

300
3.45
6.73

350
3.66
712

400
3.87
7.50

450
4.08
7.88

500
4.29
8.27

550
4.50
8.65
0.60

600
4.71
9.04

(700)|(800) |(900) |(1000)|(1100)|(1200)|(1300)|(1400) |(1500)
513 | 555| 597 | 6.38| — — - — —
9.80 | 10.57 | 11.34 | 12.10 | 12.87 | 13.64 | 14.41 | 15.17 | 15.94
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Serie LEMH/HT

Diseno

LEMH

Lista de componentes

c-C

B

Lista de componentes

N° Descripcion Material Nota N° Descripcion Material Nota
1 |Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 16 | Cojinete -
2 |Correa — 17 | Placa de tensién Aleacion de aluminio Anodizado
3 | Fijacion tipo L Aleacion de aluminio Anodizado 18 | Perno hexagonal Acero al carbono Cromado
4 | Tope de correa Aleacion de aluminio Cubierta del motor - - Anodizado
- — — - 19 Aleacion de aluminio| o, = . »
5 |Bloque final Aleacion de aluminio Anodizado para bloqueo Sélo “con bloqueo
6 S.oporte de polea Aleamon-de élummm __ . ‘ 20 | Salida directa a cable CR qua“de cloropren"o
7 | Eje de polea Acero inoxidable | Tratamignto témico + Tratamiento especial Solo “con bloqueo
8 |Polea Aleacion de aluminio Anodizado 21 | Cuerpo de la unidad de guia |Aleacion de aluminio Anodizado
9 | Polea del motor Aleacion de aluminio Anodizado 22 | Mesa de deslizamiento|Aleacion de aluminio Anodizado
10 | Montaje del motor Aluminio fundido Pintado 23 |Guia —
11 | Cubierta del motor Resina sintética 24 | Placa final Aleacion de aluminio Anodizado
12 | Salida directa a cable Resina sintética 25 | Tope Acero al carbono Niquelado
13 | Motor - 26 | Regulador de carrera |Aleacion de aluminio Anodizado
14 | Bloque final del motor |Aleacion de aluminio Anodizado 27 |Iman —
15 | Cojinete —
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Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano
Modelo de guia lineal modelo simple/modelo doble

Diseno

LEMHT

> —]

— @L c0 0
| e 6 606
Dz =R | m—
@II 2 /

Serie LEMH/HT

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

)
“~E N e
l
N =T ]
0
19
Lista de componentes Lista de componentes
N° Descripcion Material Nota N° Descripcion Material Nota
1 |Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 16 | Cojinete -
2 |Correa — 17 | Placa de tensién Aleacion de aluminio Anodizado
3 | Fijacion tipo L Aleacion de aluminio Anodizado 18 | Perno hexagonal Acero al carbono Cromado
4 | Tope de correa Aleacion de aluminio Cubierta del motor - - Anodizado
- — — - 19 Aleacion de aluminio| o, = . »
5 |Bloque final Aleacion de aluminio Anodizado para bloqueo Sélo “con bloqueo
6 S.oporte de polea Aleamon-de élummm __ . ‘ 20 | Salida directa a cable CR qua“de cloropren"o
7 | Eje de polea Acero inoxidable | Tratamignto témico + Tratamiento especial Solo “con bloqueo
8 |Polea Aleacion de aluminio Anodizado 21 | Cuerpo de la unidad de guia |Aleacion de aluminio Anodizado
9 | Polea del motor Aleacion de aluminio Anodizado 22 | Mesa de deslizamiento|Aleacion de aluminio Anodizado
10 | Montaje del motor Aluminio fundido Pintado 23 |Guia —
11 | Cubierta del motor Resina sintética 24 | Placa final Aleacion de aluminio Anodizado
12 | Salida directa a cable Resina sintética 25 | Tope Acero al carbono Niquelado
13 | Motor - 26 | Regulador de carrera |Aleacion de aluminio Anodizado
14 | Bloque final del motor |Aleacion de aluminio Anodizado 27 |Iman —
15 | Cojinete —
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Serie LEMH/HT

Dimensiones: Modelo de guia lineal simple SUEIUMCIPL

| Montaje superior |

LEMH25T--000000
60
e = )
® |
2 o 8 & € =
,,,,,,, . s N |
18 S P Ll J — @ © g N~
NI ® OTQ e @ “'I:Nj
o} \Longitud del cable del motor ~ 300 102
75| °
4.5 (Carrera + 220)
(77) Carrera + 6 77 60 B
- %2 : *2
Origen /! [Origen]*! N Origen < 2 x 4 x tuerca cuadrada
Cuando se usa LECP2. Cuando se usa Cuando se usa LECP2. ) 7»{M3 x 0.5
LECP1. °Q¢ —
(80) Carrera 80 o=
Origen 2 3.5
Cuando se usa
3 LECP1. 3
Sl A e
H
2x@34 : «»
prof. 6.5, prof. avellanado 3.3 -
Linea central de montaje de la pieza —o ot :
o T 9 g
~
o I
2xQ03.4 Y [T} uv—’ Ranura para detector magnético
(o2} .
- . . Ranura en T para montaje
Superficie de referencia de montaje del cuerpo 411 Regulador de carrera 411 Regulador de carrera
6.5 prof. 3.3 6.5 prof. 3.3
Carrera + 152 4

Carrera + 160

#1 [ ]indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1.)
x2 QOrigen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es “Carrera + 6 mm”.

| Montaje superior | | Montaje inferior |
Con bloqueo Con bloqueo
LEMH25T-1B-C00000] LEMH25UT-OB-00000

Longitud del cable del motor = 250
65

N

(o2} — —

9 [ 1 § @ 1 §

— = ~ ~
. b

AU

m )

/ Longitud del cable de bloqueo =400
o

Detalles de la mesa

| Montaje inferior |

LEMH25UT-C-00000 =
[}
3 80 3 < §
70 3=
—| =]
1 @ 4H9 (55°%) prof. 5 40 N €
N : = =
™ g Linea central de montaje de la pieza
N Hlelelele| P
= —E Yo|dN
K 2 SaliENE ©
\ ) ] 7
4xM4x0.7 of
Donf An rmon - 4Ha (19980 nenf 5
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Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano

Modelo de guia lineal modelo simple/modelo doble Serie LEMH/HT

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Dimensiones: Modelo de guia lineal simple SEIEI{F23

| Simétrica/Montaje superior | 60
LEMH25LT-0-00000 ) - —
(s2}
; 20
22, ol S| (56) o
S - [ | | N
L |
‘ ‘ glnl e o @
o} \Longitud del cable del motor ~ 300 102
o
7.5
Carrera + 160
Carrera + 152 4
Superficie de referencia_,||. .8-5 prof. 3.3 6.5 prof. 3.3 Regulador de carrera ) A-A
de montaje del cuerpo 17 Regulador de carrera 1z Ranura en T para montaje Ranura para
2x 0 3.4 A—] 0 - detector magnético
- @ [Ye]
S i i g P i
Linea central de ™ R R IR L 51 g S
montaje de la pieza -0 0l0 & o o o jlo &
2x034 ; ‘ off %:C’
prof. 6.5, prof. avellanado 3.3 i
3 A— 3
Origen
Cuando se usa B
LECP1. % < 2 x 4 x tuerca cuadrada
(80) Carrera 80 o _/7:]{ M3 x 0.5
: w1 —
Origen]*2 [COrlgedn] Origen]*2 v
Cuando se usa LECP2. \ ngrl]:f seusa / Cuando se usa LECP2. 2 35
(77) Carrera + 6 77 60
4.5 (Carrera + 220)
#1 [ ]indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1.)
%2 Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es “Carrera + 6 mm”.
| Montaje superior | | Montaje inferior |
Con bloqueo Con bloqueo
LEMH25LT-00B-00000 LEMH25LUT-OB-00000
e \\
Longitud del cable del motor ~ 250
65 ﬁ
[s2) | .~
g L 2 o [T 2
~— ~ v[: ~|
‘ 65
‘l Longitud del cable de bloqueo ~ 400
. Wi
®
o
[ Montaje inferior | Detalles de la mesa
LEMH25LUT-O-00000000 _AH9 (3°®) prof. 5
o}
Linea central de montaje de la pieza H + ]
\peldleli |10 |
H H ] : oelee|[ T
- g 4xM4x0.7 = a 3
NS Prof. de rosca 7 40 & <l E
©4H9 (:5°*) prof. 5 70 gls
L bt 3 80 3 5
<

N
o



Serie LEMH/HT

Dimensiones: Modelo de guia lineal simple SUEIUCILK?

[ Montaje superior |

LEMH32T--C000000 60
e \\
[} —~
25 - S| 25 N (82)
20 ® - e L
] S oeepemeeee peseseees1 N L1 T ]
=E | | = = 3 Role o 488
= - ® @ © Y™
g Longitud del cable del motor ~ 300 128 N
7.5
4.5 (Carrera + 270)
(102) Carrera + 6 102 60 B
Origen[*? / [Origen]*! \ Origen]*2 © 2 X 4 x tuerca cuadrada
Cuando se Cuandoseusa | Cuando se usa 6] ~>/M5x0.8
usa LECP2. LECP1. LECP2. m’I SO
(105) Carrera 105 @ //
Origen 3|l |53
Cuando se usa
3 || LECP1. 3
Sl Sl
A—
i
2x055 i | off FG
prof. 9.5, prof. avellanado 54 N@ @i 1 THTT 5 ®
Linea central de montaje de la pieza = el o Bllie (] =
I L H o o
N ©@ © @|e ©|®¢ © 3
?8 Y 5 i; = 2 NS
2% 355 % - A:>1 - - 3 0 Ranura para detector malgnético
Superficie de referencia ~ Ranura en T para montaje
de montaje del cuerpo 22| \Regulador de carrera 22 Regulador de carrera
9.5 prof. 5.4 9.5 prof. 5.4
Carrera + 198 6
Carrera + 210
x1 [ ]indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1.)
*2 QOrigen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es “Carrera + 6 mm”.
| Montaje superior | | Montaje inferior |
Con bloqueo Con bloqueo
LEMH32T-IB-C00000] LEMH32UT-OB-CC00000
- 3 ¥
;[I
[ —
Longitud del cable del motor ~ 250
™ 65 | —
N~ N~
5 L1 3 of [T TRHE
2 z o =
(5]
; 65
= / =)
] L r
y [s2)
/ Longitud del cable de bloqueo ~ 400 S
Detalles de la mesa
| Montaje inferior | 4 110 4
LEMH32UT-C-000000O 100 @ 5H9 (:3°%°) prof. 5
60 -
- : , _ , = _
I Linea central de montaje de la pieza H ol ©le & 3
H H \ 4 L _ E o| I~ ; S
3 A[® @@ @ «f °|8|~ g
o | i 8 2
o i = —
4xM5x0.8 g]
Prof. de rosca 9 5H9 (:5%%%) prof. 5
L 7 +0 prot.
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Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano .
Modelo de guia lineal modelo simple/modelo doble Serie LEMH/HT
Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Dimensiones: Modelo de guia lineal simple SLEILEI?

| Simétrica/Montaje superior | 60
LEMH32LT-0-000000] — —
o -

25 S 25 §, (82)

e I S SR |1 —

! ! ' — Sl H o 3

i I e o | ©

S g Longitud del cable del motor ~ 300 128
7.5

Carrera + 210

Carrera + 198 6
9.5 prof. 5.4 9.5 prof. 5.4 A-A
Superficie Qe referencia 22 Regulador de carrera 22 Regulador de carrera
_de montaje del cuerpo — Ranura en T para montaje
2x@5.5 NL 3 L Ai»{ L um’l : Ranura para detector magnétict

o / 4 - 1o o ]

© i i

“y oo o 919 @ o

o ® =

Lineacentraldemontajedelapieza/ jI ST L "
Lo 66 Ble &
N =T ," [0} &LGQ
1l

2x055 Sol ] O
prof. 9.5, prof. avellanado 5.4 i ) I ° %@

A

3 3
e B
Origen B
Eggr;rio se usa 2 x 4 x tuerca cuadrada
: 2 M5 x 0.8
(105) Carrera 105 Oy 2K ’

8.5

" \[Origen]*' ) $ —j _
Cuando se usa i

CuandoseusaLECPY, | | Ecp1. /Cuando se usa LECP2. 3 |53
(102) Carrera + 6 102 60

4.5 (Carrera + 270)

#1 [ ]indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1.)
%2 QOrigen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es “Carrera + 6 mm”.

| Montaje superior | | Montaje inferior |
Con bloqueo Con bloqueo
LEMH32LT-0OB-00000 LEMH32LUT-OB-00000
' Y ‘IID
]
Longitud del cable del motor =~ 250
5 [ ] ® gl o TN §
© z 3 z
g — / 65
i L J
/ Longitud del cable de blogueo =~ 400 3 Detalles de la mesa
+0.030
[ Montaje inferior | SH9 (o ) prof. 5
4 xM5x0.8
- A _
\ ‘ Linea central de montaje de la pieza rC T ~ é
I \dlel ¢ele le ol S~le
T H E CIRCINN % ©
0 g e[ e]® & 2
& ol —
| | @ 5H9 (:3°°) prof. 5 60 %
100 -
4 110 4
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Serie LEMH/HT

Dimensiones: Modelo de guia lineal doble

[ Montaje superior |

LEMHT25T-C-000000 60
( ~ r—
20 Q| 20 (93)
[—— © 9 [—]
.. W I |
i ; i + NEE INTEES)
'RII o O Je Q{Q e b Ny
o] \Longitud del cable del motor ~ 300 139
o
7.5
B
4.5 (Carrera + 220)
(77) Carrera + 6 77 60 ) 2 x 4 x tuerca cuadrada
- 2 . . - %2 b M4 x 0.7
Origen [Origen] *1 Origen m¢ M
Cuando se usa LECP2. Cuando se usa Cuando se usa LECP2. ~
LECP1. 3 4.7
(80) Carrera 80
Origen
Cuando se usa
3 LECP1. 3
H
4x@55
g ° B:
prof. 9.5, prof. avellanado 5.4
Regulador de carrera s eoledll |o—
Linea central de montaje de la pieza ® oo e %ﬁ
AN - o | | © %
—T— oeoloeelljo © B
< n Ik
< o0 |/ | g Y
@ h o | [0} [0}
Superficie de referencia 4 A—;{ B =) o Ranura para detector magnético
de montaje del cuerpo 4 | 17 Regulador de carrera/ |17 S Ranura en T para montaje
Carrera + 140 10
Carrera + 160
#1 [ ]indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1.)
%2 QOrigen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es “Carrera + 6 mm”.
[ Montaje superior | | Montaje inferior |
Con bloqueo Con bloqueo
LEMHT25T-B-100C0010] LEMHT25UT-CB-O100C000]
' N —
= f
Longitud del cable del motor ~ 250
65 20 ﬁ
v 7 g
re) < <
s o 2 T Q @ ﬂ ﬂ N
T i -
— 65 20
: Longitud del cable de bloqueo =~ 400
— = /
(s}
3 Detalles de la mesa

| Montaje inferior |

LEMHT25UT-C-C100000
T TN S

43

Linea central de montaje de la pieza

3 80 3
70
44 @ 5H9 (*5°%%) prof. 5
HERERD } §
SAEEICE AL 8|,
ol
Ndejewld 193 5°
m — =
< o
1aqep 1: Rl g
* Ao
N~
"M 5Ho (%) prot.5 ©

4xM5x08 /

Prof. de rosca 9




Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano
Modelo de guia lineal modelo simple/modelo doble

Serie LEMH/HT

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Dimensiones: Modelo de guia lineal doble

| Simétrica/Montaje superior |

LEMHT25LT-O-000000 60
- )
20 g 2 g (%3) @
20 ﬁ e sl N~
= ¢ | | N
; T — 0N : g} o @
[\ ] o ® ®
o | Longitud del cable del motor ~ 300 139
o
7.5
Carrera + 160 A-A
Superficie de referencia Carrera + 140 10 Ranura en T para montaje
4 x @ 5.5% Montaje del cuerpo 4L Regulador de carrera 17 s o Ranura para detector magnético
prof. 9.5, prof. avellanado 5.4 N A+ W - -
e e
i > L i
3 — 3o [EX AN % B~
s @ @@ @ |f © .
, . . L~ H - ST © o
Linea central de montaje de la pleza/ (@ b ® @/ o |He]
| | | ==
Regulador de carrera = 1 © "4 o ; 1
f 0 %ﬂ
i
A—~ 3
Origen B
Cuando se usa
LECP1. 2 x 4 x tuerca cuadrada
(80) Carrera 80 /M4 x0.7
. ™ \
Origen] *2 \[Origen]*' [Origen]*2 '\'¢ ) F/\
gl
Cuando se usa LECP2. \ Eggﬁo se usa / Cuando se usa LECP2. < 3 47
(77) Carrera + 6 77 60
4.5 (Carrera + 220)
#1 [ ]indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1.)
%2 Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es “Carrera + 6 mm”.
| Montaje superior | | Montaje inferior |
Con bloqueo Con bloqueo
LEMHT25LT-C1B-CI0I0C0] LEMHT25LUT-UIB-CI000010]
- \\
Longitud del cable del motor =~ 250
65 ﬁ
[s2] — .~
Q L | g R 1 3
~— ~ ‘[: ~|
. 65
| "
@
Longitud del cable de bloqueo =~ 400 ©
Detalles de la mesa
— - 5H9 (:0°°) prof. 5
| Montaje inferior | %’ﬂ
rof. de rosca 9
LEMHT25LUT-C-C00000 s g =
) . . Hleatele o[ g 2
Linea central de montaje de la pieza ;] }i NI £
N EEIEED NENE
‘ o 25ls &
1 _ Hlee|lep 15 E
- S IEEICES <
N ~ >
~
| @ 5H9 (35°%) prof. 5 44
- )
70
3 80 3
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Serie LEMH/HT

Dimensiones: Modelo de guia lineal doble

| Montaje superior |

LEMHT32T-0-C0000

e —\
) e~ ~
25 | 25 S (135) .
N 5 S = 65 | ¢
ot N ‘
i i ’ — o o 7 -
| al e
— Srle " |® o0 "0 7
@ 181
o
7.5 _
Longitud del cable del motor =~ 300
4.5 (Carrera + 270)
(102) Carrera + 6 102 60 B
[Origen]*2 [Origen]*! [Origen]*2 _ 2x4xtuerca cuadrada
Cuando se usa | /Cuandoseusa | Cyando se usa (M6 x 1
LECP2 . LECP1. LECP2 . 31 o A
(105) Carrera 105 - H ]
Origen 4 - 65
Cuando se usa
3 ¢LECP1' 3 A-A
A—|

4xQ9

orof. 14, prof. avellanado 8.6

7
Regulador de carrera ];j
.inea central de montaje de la pieza o
~a @ ]
H Ll | o =4
: = 2 :
3 &
@ _ 723
@ & i % N
7 A:>{ S o ® \ Ranura para detector magnétic
- . 22 Regulador de carrera/ |22 Ranura en T para montaje
Superficie de referencia -] -]
de montaje del cuerpo Carrera + 185 12.5
Carrera + 210
#1 [ ]indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1.)
%2 Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es “Carrera + 6 mm”.
[Montaje superior]| | Montaje inferior |
Con bloqueo Con bloqueo
LEMHT32T-0OB-00000 LEMHT32UT-0OB-00000
~ A :
Longitud del cable del motor ~ 250 =
65
[s¢) — —
B | 1 S 0 H S
- At g ¥
_— 65
= L r Detalles de la mesa
Longitud del cable de blogueo =~ 400 2 4 110 4
iei i 100 @ 6H9 (:0°%°) prof. 8
| Montaje inferior | 63 (io"") prof.
LEMHT32UT-C-00000 o
—] dlo oo [o[ El
j— Linea central de montaje de la pieza | : £
1 AP o Pl ol<lis
< L B i Tlo| S|~
N 3 Lo o]o jo % 1128
® ~ i j < S|
8 HEEICIE R
q —& -
S - 4xM8x1.25 C”TH 6H (13°%) prof. 8

45

Prof. de rosca 12




Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano
Modelo de guia lineal modelo simple/modelo doble

Dimensiones: Modelo de guia lineal doble

Serie LEMH/HT

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

| Simétrica/Montaje superior |

LEMHT32LT-O-00000 &
[ B
~
25 3 25 S (135) ©
20 5 & = 65 o
T o i ﬁ &Ta TF 3
— T (| g - ?
|:~:]E [y 8, 3 A & & ® @ ° ®
] 181
o
7.5
Longitud del cable del motor =~ 300
Superficie de referencia Carrera + 210
; A-A
de montaje del cuerpo Carrera + 185 12.5
400 > Regulador de carrera > Ranura en T para montaje
=™ =™ ® Ranura para detector magnético
prof. 14, prof. avellanado 8.6 -
—= Regulador de carrera &
j\
< fi s
3 I BJ> A :l

Linea central de montaje de la pieza /

> 1o [[]

[T
o

100

) —

Cuando se usa
LECP1.

(105) Carrera 105
Origen]*? [Origen]*! Origen]*?
Cuando se usa Cuando se usa Cuando se usa
LECP2. LECP1. LECP2.

(102) Carrera + 6 102

60

2 x 4 x tuerca cuadrada
(75 M6 x 1

©
Qlo

I

4.5

(Carrera + 270)

+1 [ ]indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1.)
*2 Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es “Carrera + 6 mm”.

| Montaje superior |

| Montaje inferior |

6.5

Con bloqueo Con bloqueo
LEMHT32LT-OB-CO0000 LEMHT32LUT-OB-000O000
e N
Longitud del cable del motor = 250 ;
i
. 65 -
@ 11 E T TN N
0 e
. 8 =
=] 65
l Detalles de la mesa
Longiud de cabe de bogueo = 400 3 - B 000
4xM8x1.25 6H9 (1o ) prof. 8
Prof. de rosca 12] o) . —
| Montaje inferior | dleete Blls 2
i H < ©
LEMHT32LUT-C-00000 Linea central de montaje de lapieza 5[ o & [ © & € |98
— Rl - Sl
! ol ole lo -
| ol —— g
I He ®@le @] 3
= 1 i —
0 i“\l @ 6H9 (1200 f.8
o @ 6H9 (o) prof. 8 63
100
L ) 4 110 4
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Serie LEMH/HT

Espaciado recomendado para los soportes laterales

Si el cilindro tiene una carrera més larga, instale un soporte intermedio para evitar que el
vastago vibre y que el tubo se doble, y para evitar dafios en el vastago debido a
vibraciones o cargas externas. El espacio (L) entre soportes intermedios no debe
superar los valores indicados en el grafico siguiente.

m
4

W

r S

\=

i

EL

m
1
&=
%
%m
7

Tuercas cuadradas
en la parte inferior

[RIOOO

o ©
[
|
o ©
- T ]
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LEMH32
o 20
=3
E \
< 15
=
3 LEMH25 \
o 10
©
2
o N
[a 5 \
0
0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Espacio entre soportes L [mm]
25
= 20 LEMHT32
=
E \
s 15
<
S LEMHT25 \
o 10
©
o
8 \ N
0
0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Espacio entre soportes L [mm]

A\ Precaucion

1.

Si las superficies de montaje del actuador no se miden con
precision, el uso del soporte intermedio puede causar un
funcionamiento poco eficiente. Asegurese de nivelar la
superficie de montaje durante el montaje del actuador.
Para el funcionamiento con carreras largas con voladizo de
la pieza de trabajo, el uso de soportes intermedios se
recomienda incluso si la distancia entre soportes se
encuentra dentro le los limites admisibles ilustrados en la
gréfica. Use las tuercas cuadradas de la parte inferior del
actuador para el soporte intermedio.



Serie LEM

Montaje de detectores magnéticos

Posicion adecuada de montaje del detector magnético en la deteccion en final de carrera

Para LEMB

D-M9, D-M9L1V

D-M9[ W, D-M9L WV [mm]
1 Modelo  |Tamafionominal| A [Rango de trabajo
LEMB 40 5.5
LEMC 8 3.5
LEMH 2 10 6
1N [ ] LEMHT 34 7
—r—rT=: B = R% LEMB 40 5.5
| ﬁ LEMC 32 4
A I LEMH 8.4 5.5
LEMHT 5.5

| Para LEMC/H/HT |

Posicién de montaje del motor: estandar

off | JE=

= ®

Montaje de detectores magnéticos
Serie LEMB

Para montar un detector magnético, sujeta el espaciador del detector entre los
dedos e introdlcelo en la ranura. Al hacerlo, comprueba que se ha fijado en la
orientacién de montaje correcta, o vuelve a conectarlo en caso necesario. A
continuacion, introduce un detector magnético en la ranura y deslizalo hasta
que quede colocado bajo el espaciador.

Una vez definida la posicion de montaje, utiliza un destornillador de relojero de
cabeza plana para apretar el tornillo de montaje del detector magnético incluido.

Tornillo de montaje del detector magnético
(Incluido como accesorio)
(M2.5x 4 L)

+ Para apretar el tornillo de montaje del detector magnético, utiliza un
destornillador de relojero con un didmetro de empufadura aproximado de
5 a 6 mm. Ademas, aprieta el tornillo a un par de 0.05 a 0.1 N'm
aproximadamente. Como guia, gira unos 90° més alla del punto en que
comience a sentirse el apriete.

Ref. del espaciador
Diametro aplicable [mm] 25 [ 32
Ref. del espaciador BMY3-016

La posicion de montaje adecuada en la deteccion a final de carrera (dimensién
A) varia en funcién de la posicion de montaje del motor (estandar o simétrica).

+ El rango de trabajo es una referencia que incluye
histéresis, por lo que no esta garantizada.
Puede variar de manera significativa (hasta un
+30 %) en funcion de las condiciones ambientales.

Posicién de montaje del motor: simétrica

° 6]
© © @ © @
— @ )
1[®, ®_® ©

Serie LEMC/H/HT

Al montar un detector magnético, inserta el detector magnético en la
ranura para montaje de detectores magnéticos del actuador tal y como se
muestra a continuaciéon. Una vez que se encuentre en la posicion de
montaje, usa un destornillador de relojero de cabeza plana para apretar el
tornillo de montaje del detector magnético.

Destornillador de relojero de cabeza plana
(No incluido como accesorio)

+ Para apretar el tornillo de montaje del detector magnético (incluido con
el detector magnético), usa un destornillador de relojero con un
diametro de mango de unos 5 a 6 mm.

Par de apriete del tornillo de montaje del detector magnético
Modelo de detector magnético Par de apriete

D-M9(V)
D-M9CIW(V)

[N-m]

0.10a0.15
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Detector magnético de estado solido
Modelo de montaje directo

D-MIN(V)/D-M9P(V)/D-M9B(V) C €

Consulta el sitio web de SMC para obtener
los detalles de los productos conforme a los

Especificaciones del detector magnético estandares intemacionales.

Salida directa a cable PLC: Controlador l6gico programable

@ Se ha reducido la corriente de D:MI=; D=M9I=V{ConED indicador)
. Modelo de detector magnéticol D-MON | D-MONV | D-M9P | D-M9PV | D-M9B | D-M9BV
carga de 2 hilos (25 ad0 mA)' Direccion de laentradaeléctrica | En linea | Perpendicular| Enlinea |Perpendicular| En linea |Perpendicular
® Uso de cable flexible en la Tipo de cableado 3 hilos 2 hilos
especificacion estandar. Tipo de salida NPN | PNP _
Carga aplicable Circuito IC, Relé, PLC Relé 24 VDC, PLC
Tension de alimentacion 5,12,24 VDC (4.5a28 V) -
- Consumo de corriente 10 mA o menos -
. Tension de carga 28 VDC o inferior | — 24 VDC (10 a 28 VDC)
= Corriente de carga 40 mA o menos 25a40mA
Caida de tension interna| 0.8 V o inferior a 10 mA (2 V o inferior a 40 mA) 4V 0 menos
Corriente de fuga 100 uA o menos a 24 VDC 0.8 mA o0 menos
LED indicador EI LED rojo se ilumina cuando esta conectado.
Estandar Marca CE, RoHS
Especificaciones del cable 6leorresistente de gran capacidad
- Modelo de detector magnético D-MON(V) | D-M9P(V) | D-M9B(V)
- Revestimiento | Dimetro exterior [mm] 2.6
. Numero de hilos 3 hilos (marrén/azul/negro) ‘ 2 hilos (marrén/azul)
Aislante — :
Diémetro exterior [mm] 0.88
Area efectiva [mm?] 0.15
Conductor =
.. Diametro de trenzado [mm] 0.05
APrecaucmn Radio minimo de flexion [mm] (valores de referencia) 17
| Precauciones

= Consulta el catélogo para las caracteristicas técnicas comunes de los detectores magnéticos de
Fija el detector magnético con el tornillo estado solido en nuestra web ww.smc.eu.

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

Peso [ql
Modelo de detector magnético D-M9N(V) |  D-M9P(V) D-M9B(V)
0.5m (—) 8 7
14 13
Longitud de cable 1m (M)
3m (L) 41 38
5m (Z) 68 63
Dimensiones [mm]
D-M9oC] D-MoL1V
I\ M25x4 L
) 4 Tornillo de cabeza ranurada
‘ K 3 =i sl
. - EEEEE
6 _|Posicion mas sensible I~ ~
e o
M2.5x4 L ‘ ©
Tornillo de cabeza ranurada o o)
13 @ o
LED indicador = 2
2.6 }GE~ @3 ﬁ[]
(2]
- l o — E } "oy g
I — ~F (] c 9.5
<| ®© ~ o
LED indicador Q| %

2.6
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Detector magnético de estado solido con indicacion en 2 colores
Modelo de montaje directo

D-MINW(V)/D-MIPW(V)/D-M9BW(V) C €

Consulta el sitio web de SMC para obtener
los detalles de los productos conforme a

Especificaciones del detector magnético os estandares intemacionales.

Salida directa a cable PLC: Controlador l6gico programable

@ Se ha reducido la corriente de D-MSLIW, D-MILIWV (Con LED indicador
carga de 2 hilos (2 5a 40 mA) Modelo de detector magnético| D-MONW |D-MONWV| D-M9PW |D-M9PWV| D-M9BW |D-M9BWV
® Uso de cable flexil:;Ie enla ) Direccion de la entrada eléctrica| En linea | Perpendicular| En linea |Perpendicular| En linea |Perpendicular
ifi .. snd Tipo de cableado 3 hilos 2 hilos
especiricacion .estan ar. Tipo de salida NPN | PNP _
® El rango de trabajo adecuado se Carga aplicable Circuito IC, Relé, PLC Relé 24 VDC, PLC
puede determinar mediante el color Tension de alimentacion 5,12, 24 VDC (452 28 V) _
del LED. (Rojo — Verde < Rojo) Consumo de corriente 10 mA o menos -
Tension de carga 28 VDC o inferior | - 24 VDC (10 a 28 VDC)
Corriente de carga 40 mA o menos 25a40mA
- Caida de tension interna | 0.8 V o inferior a 10 mA (2 V o inferior a 40 mA) 4V 0o menos
- Corriente de fuga 100 uA o menos a 24 VDC 0.8 mA o0 menos
- Rango de deteccion -+ EI LED rojo se ilumina.
LED indicador Rango de trabajo adecuado -« El LED verde se ilumina.
Estandar Marca CE, RoHS
- Especificaciones del cable flexible dleorresistente de gran capacidad
‘2 Modelo de detector magnético | D-MONW(V) | D-MOPW(V) | D-M9BW(V)
APrecaUCIon " Revestimiento |  Diametro exterior [mm] 2.6
‘ Precauciones . NUmero de hilos 3 hilos (marrén/azul/negro) | 2 hilos (marrén/azul)
Fija el detector magnético con el tornillo Aislante Didmetro exterior mm] 0.88
suministrado instalado en el cuerpo del Area efectiva [mm?] 015
detector magnético. El detector magnético Conductor e e 0.05
puede resultar danado si se usa un tornillo — = - -
distinto al suministrado Radio minimo de flexion [mm] (valores de referencia) 17

+ Consulta el catélogo para las caracteristicas técnicas comunes de los detectores magnéticos de
estado sélido en nuestra web ww.smc.eu.

Peso [q]
Modelo de detector magnético D-MONW(V) | D-MOPW(V) D-M9BW(V)

0.5m (=) 8 7

Longitud 1m (M) 14 13

de cable 3m (L) 41 38

5m (Z) 68 63

Dimensiones [mm]
D-MoL 1w D-MoL 1wV
M2.5x4 L
c‘}'). 4 Tornillo de cabeza ranurada
7%—0 + ||
3 - === 28 Cl F =
6 |Posicion mas sensible N ~
(aV}
M2.5 x4 L ©
Tornillo de cabeza ranurada < @ %
LED indicador 1 o 5 ﬁ
26 | @ 0
T ~ @
o @ o E 9.5
< © v 4.6 3
(s} [}
22 LED indicador Q| %

2.6
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Serie LEM

Precauciones especificas del producto 1

Lee detenidamente las instrucciones antes de su uso. Consulta en la contraportada las normas
de seguridad y el manual de funcionamiento para Precauciones sobre actuadores eléctricos.

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

Disefio \

|

Manipulacion

A Precaucion

1. No apliques una carga que exceda los limites de especificacion.
Selecciona un actuador adecuado en funcién de la carga de
trabajo y el momento admisible. Si se aplica una carga que
exceda los limites de especificacion a la guia, pueden producirse
efectos adversos tales como generacion de holgura en la guia,
reduccion de la precision o reduccion de la vida util del producto.

2. No aumentes la velocidad superando los limites de especificacion.
Selecciona un actuador adecuado en funcion de la relacion entre
«velocidad-carga de trabajo» y «carga de trabajo-aceleracion/
deceleracion». Si el producto se utiliza fuera de los limites de
especificacion, pueden producirse efectos adversos tales como generacion
de ruido, reduccion de la precision o reduccion de la vida atil del producto.

3. No utilices el producto en aplicaciones en las que se
aplique una fuerza externa o fuerza de impacto excesivas.
Esto, a su vez, puede conducir a un funcionamiento defectuoso.

4. Cuando va a aplicarse una fuerza externa a la mesa, es
necesario anadir dicha fuerza externa a la carga de trabajo
como carga soportada total al seleccionar un tamafo.
Cuando un conducto de cable o un tubo mévil flexible se fija en
paralelo a un actuador, también es necesario afadir la friccion a la
carga de trabajo como carga soportada total al seleccionar un tamafio.

5. El valor de resistencia del equipo conectado debe
estar dentro del valor de resistencia admisible.

6. Cuando el producto realiza ciclos repetidos con
carreras parciales (consulta la tabla a continuacion),
utilizalo en una carrera completa al menos una vez
cada pocas docenas de ciclos.

En caso contrario, el producto puede quedarse sin lubricacion.

Modelo Carrera parcial
LEMB25 45 mm o0 menos
LEMB32 45 mm o0 menos
LEMC25 30 mm o0 menos
LEMC32 40 mm o0 menos
LEMH25 20 mm o menos
LEMH32 25 mm o0 menos
LEMHT25 20 mm 0 menos
LEMHT32 25 mm o menos

Manipulacién

/A Precaucion

1. Senal de salida INP.
1) Operacién de posicionamiento
Cuando el producto se encuentra dentro del rango de ajuste de
los datos de paso [Pos. entrada], la sefial de salida INP se activa.
Valor inicial: fijado en [1] o superior.
2. No permitas nunca que la mesa colisione con el final de carrera, excepto
durante el retorno al origen (salvo al usar el controlador LECP2.)

El tope interno puede romperse.
e X

3. La fuerza de desplazamiento debe ser el valor inicial.
Si la fuerza de desplazamiento se ajusta por debajo del valor ini-
cial, puede provocar que se genere una alarma.

4. La velocidad real de este actuador se ve afectada por la carga
de trabajo.
Consulta la seccién de seleccion de modelo del catalogo.

5. No apliques una carga, impacto o resistencia adicional
a la carga transferida durante el retorno al origen.

La fuerza adicional producira el desplazamiento de la posicion de
origen, dado que se basa en el par motor detectado.
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A Precaucion

6. No hagas muescas, rayes ni danes de otro modo las

superficies de montaje del cuerpo o la mesa.
De lo contrario, pueden producirse irregularidades en la superficie de mon-
taje, holgura en la guia o un aumento de la resistencia al deslizamiento.

7. Cuando montes una pieza, evita aplicar impactos fuer-

tes o momentos excesivos.
Si se aplica una fuerza externa que supere el momento admisible, puede
producirse juego en la guia o un aumento de la resistencia al deslizamiento.

8. Proporciona una superficie plana para instalar el actuador. El nivel

de planeidad de la superficie debe ser determinado por el requisi-
to de precision de la maquina o su precision correspondiente.

El grado de planeidad de la superficie para la instalacion del actuador
debe estar dentro de 0.05 mm/200 mm. El grado de planeidad de la
superficie para el montaje de una pieza debe estar dentro de 0.05 mm
(LEMB), 0.02 mm (LEMC/H/HT).

9. Durante el montaje del producto, asegura un diametro

10.

11.

de al menos 40 mm para el cable.

No permitas que una pieza colisione con la mesa durante la opera-
cion de posicionamiento o dentro del rango de posicionamiento.

Al montar el actuador, utiliza tornillos con la longitud
adecuada y apriétalos al par de apriete adecuado.

Aplicar un par de apriete superior al recomendado puede causar un
funcionamiento erréneo, mientras que un par de apriete inferior puede
provocar el desplazamiento de la posicién de montaje o, en condicio-

Cuerpo -
ﬁiado Modelo LEMB
gA
| ;T 5 © L 11y
- ‘ ] \*—Eé
I T ]
Modelo LEMC/H/HT
gA
1 1 LH ﬂ l 4
= =]
- T ]

Modelo | Tamaio del tonillo | Parde apriete maximo[N'm] | @ A [mm] | L [mm]
LEMBO M5 3 5.5 24.5
LEMC25
LEMH25 M3 0.6 3.4 23.7
LEMC32
LEMH32 M5 3 5.5 30.1
LEMHT25 M5 3 5.5 21.6
LEMHT32 M8 12.5 9 26.9

Pieza fijada Modelo LEMB Modelo LEMC/H/HT
- |
(52 [ 1

Modelo Tamario del tornillo | Par de apriete méximo [N-m] | L (Profundidad méxima de tornillo){mm]
LEMBO M5 x 0.8 3 8
LEMC25
LEMH25 M4 x 0.5 1.5 7
LEMC32
LEMH32 M5 x 0.8 3 9
LEMHT25 | M5x0.8 3 9
LEMHT32 M8 x 1.25 12.5 12

Para evitar que los tornillos de retencion de la pieza toquen el cuerpo, usa pernos que sean
como minimo 0.5 mm més cortos que la profundidad maxima del tornillo. Si se emplean tornillos
més largos, estos pueden entrar en contacto con el cuerpo y provocar fallos de funcionamiento.
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Serie LEM

Precauciones especificas del producto 2

Lee detenidamente las instrucciones antes de su uso. Consulta en la contraportada las normas
de seguridad y el manual de funcionamiento para Precauciones sobre actuadores eléctricos.
Descargatelo a través de nuestro sitio web http:/www.smc.eu

|

Manipulacion \

|

Manipulacion

A Precaucion

12.

13.

14.

15.

No utilices el producto fijando la mesa y moviendo el
cuerpo del actuador.

El actuador de accionamiento por correa no puede
utilizarse en aplicaciones verticales.

Comprueba las especificaciones relativas a la
velocidad minima de cada actuador.

De lo contrario, podrian producirse fallos de funcionamiento
inesperados, como golpeteos.

En el caso del actuador de accionamiento por correa,
pueden producirse vibraciones durante el funcionamiento
a velocidades que se encuentran dentro de las
especificaciones del actuador debido a las condiciones
de funcionamiento. Cambia el ajuste de velocidad a una
velocidad que no produzca vibraciones.

16 Se generara ruido de alta frecuencia durante la deceleracién

17.

18.

19.

en funcion de las condiciones de funcionamiento. Se trata
de un ruido generado durante el procesamiento de la
potencia de regeneracion. No se trata de un fallo.

Al utilizar un actuador con una carrera mas larga,
instala un soporte intermedio.

Al utilizar un actuador con una carrera méas larga, instala un
soporte intermedio para evitar la deflexion del marco o la
deflexion provocada por vibraciones o impactos externos.

Montaje y desmontaje de la unidad de accionamiento
Para desmontar la unidad de accionamiento, retira los 6 tornillos
de retencion de la unidad de accionamiento y retira el patin de la
unidad de guia. Para instalar la unidad de accionamiento,
introduce su patin en la mesa de deslizamiento en la unidad de
guia y aprieta 2 tornillos de la parte de conexién. A continuacion,
aprieta por igual los 4 tornillos de retencion. Aprieta firmemente
los tornillos de retencion, dado que si se aflojan, pueden
producirse problemas como dafos o fallos de funcionamiento.

Montaje de la pieza

Al montar una pieza magnética, deja un espacio de 5 mm o
superior entre el detector magnético y la pieza. De lo contrario, es
posible que se pierda la fuerza magnética dentro del actuador, lo
que provocaria un mal funcionamiento del detector magnético.

Pieza

Detector magnético

5 mm o mas

A Precaucion

20. Para el modelo en el que se aplica grasa a la banda de

21.

sellado antipolvo para deslizarla, al limpiar la grasa
para eliminar particulas extranas, etc., asegurate de
volver a aplicar grasa posteriormente.

No apliques ninguna fuerza externa a la banda de
sellado antipolvo.
Especialmente durante el transporte

|

Mantenimiento

/A Advertencia

Frecuencia de mantenimiento

Lleva a cabo el mantenimiento de acuerdo con la tabla inferior.

Frecuencia Comprobacion visual | Comprobacion interna | Comprobacion de correa
Inspeccion antes del o _ .
uso diario
Inspeccion cada
6 meses/1000 km/5 millones O O O
de ciclos*!

*1 Selecciona aquello que suceda primero.

® Elementos para comprobacion visual

1. Tornillos de fijacion flojos, cantidad de suciedad anormal, etc.
2. Comprueba si existen dafios visibles, comprueba la union del cable
3. Vibracion, ruido

® Elementos para comprobacion interna

1. Estado de lubricacién de las piezas moviles
2. Piezas fijas o tornillos de fijacién sueltos o con holgura

® Elementos para comprobacion de correa

Detén el funcionamiento inmediatamente y sustituye la correa si
se da cualquiera de las siguientes situaciones. Ademas, asegurate
de que el entorno y las condiciones de funcionamiento cumplen
con los requisitos especificados para el producto.

a. El material de la correa esta desgastado
La fibra de la correa se ha vuelto rugosa, la goma se ha
separado y la fibra ha adquirido un color blanquecino, las lineas
de las fibras se han vuelto borrosas

b. El lateral de la correa se esta pelando o desgastando
Los bordes de la correa se han redondeado y sobresalen hilos
deshilachados

c. La correa esta parcialmente cortada
La correa esta parcialmente cortada, las particulas extrafas
atrapadas entre los dientes de otras piezas estan causando dafios

d. Hay una linea vertical visible sobre los dientes de la correa
Se han producido dafios debido al desplazamiento de la correa
sobre el reborde

e. La goma de la parte posterior de la correa esta
reblandecida o pegajosa.

f. Hay grietas visibles en la parte posterior de la correa

A continuacion se muestran los valores admisibles de la
aceleracion establecida para las cargas de trabajo.
Ajusta la aceleracion dentro del rango admisible.
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/A Normas de seguridad

El objeto de estas normas de seguridad es evitar situaciones de riesgo y/o dafio del equipo.
Estas normas indican el nivel de riesgo potencial mediante las etiquetas "Precaucion”,

"Advertencia" o "Peligro". Todas son importantes para la seguridad y deben de seguirse
junto con las normas internacionales (ISO/IEC) "y otros reglamentos de seguridad.

Peligro indica un peligro con un alto nivel de riesgo
A Pe||g ro: que, si no se evita, podria causar lesiones graves o la
muerte.

Advertencia indica un peligro con un nivel medio de

A Advertencia: riesgo que, sino se evita, podria causar lesiones graves
0 la muerte.

Precaucion indica un peligro con un bajo nivel de
A Precaucion: riesgo que, sino se evita, podria causar lesiones leves o
moderadas.

/A\ Advertencia

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

disena el equipo o decide sus especificaciones.

Puesto que el producto aqui especificado puede utilizarse en diferentes
condiciones de funcionamiento, su compatibilidad con un equipo
determinado debe decidirla la persona que disefia el equipo o decide sus
especificaciones basandose en los resultados de las pruebas y analisis
necesarios. El rendimiento esperado del equipo y su garantia de
seguridad son responsabilidad de la persona que ha determinado la
compatibilidad del producto. Esta persona debe revisar de manera
continua la adaptabilidad del equipo a todos los elementos especificados
en el anterior catalogo con el objeto de considerar cualquier posibilidad
de fallo del equipo.

. La maquinaria y los equipos deben ser manejados sélo por personal
cualificado.
El producto aqui descrito puede ser peligroso si no se maneja de manera
adecuada. El montaje, funcionamiento y mantenimiento de maquinas o
equipos, incluyendo nuestros productos, deben ser realizados por
personal cualificado y experimentado.

. No realice trabajos de mantenimiento en maquinas y equipos, ni
intente cambiar componentes sin tomar las medidas de seguridad
correspondientes.

1. La inspeccién y el mantenimiento del equipo no se deben efectuar
hasta confirmar que se hayan tomado todas las medidas necesarias
para evitar la caida y los movimientos inesperados de los objetos
desplazados.

2. Antes de proceder con el desmontaje del producto, asegurese de que
se hayan tomado todas las medidas de seguridad descritas en el punto
anterior. Corte la corriente de cualquier fuente de suministro. Lea
detenidamente y comprenda las precauciones especificas de todos los
productos correspondientes.

3. Antes de reiniciar el equipo, tome las medidas de seguridad necesarias
para evitar un funcionamiento defectuoso o inesperado.

. Nuestros productos deben utilizarse siguiendo las especificaciones
técnicas indicadas en catalogo o manual. En caso contrario, la
garantia del producto quedara invalidada. Contacte con SMC antes de
utilizar el producto y preste especial atencion a las medidas de
seguridad si se prevé el uso del producto en alguna de las siguientes
condiciones:

1. Las condiciones y entornos de funcionamiento estan fuera de las
especificaciones indicadas, o el producto se usa al aire libre o en un
lugar expuesto a la luz directa del sol.

2. El producto se instala en equipos relacionados con energia nuclear,
ferrocarriles, aeronautica, equipos espaciales, navegacion, automocion,
sector militar, en aplicaciones que puedan tener efectos negativos en
personas, propiedades o animales, tratamientos médicos, equipos en
contacto con alimentacion y bebidas, equipos de combustion, aparatos
recreativos, equipos en contacto con alimentos y bebidas, circuitos de
parada de emergencia, circuitos de embrague y freno en aplicaciones
de prensa, equipos de seguridad, u otras aplicaciones inadecuadas
para las caracteristicas estandar descritas en el catalogo de productos
y/o manuales de funcionamiento.

3. El producto se utiliza en un circuito interlock, disponga de un circuito
de tipo interlock doble con protecciéon mecanica para prevenir averias.
Asimismo, compruebe de forma periddica que los dispositivos
funcionan correctamente.

1) ISO 4414: Energia en fluidos neuméticos — Normas generales y
requisitos de seguridad para los sistemas y sus componentes.
ISO 4413: Energia en fluidos hidraulicos — Normas generales y requisitos
de seguridad para los sistemas y sus componentes.
|IEC 60204-1: Seguridad de las méaquinas - Equipo eléctrico de las
magquinas. (Parte 1: Requisitos generales).
ISO 10218-1: Robots y dispositivos robdticos - Requisitos de seguridad
para robots industriales - Parte 1: Robots.
etc.

/\ Precaucion

Nuestros productos estan desarrollados, disefiados y
fabricados para ser utilizados en aplicaciones de control
automatico en industrias manufactureras. No estan
concebidos para ser usados en otro tipo de industrias.
Los productos de medicién que SMC fabrica y comercializa no han
sido certificados mediante pruebas de homologacién de metrologia
(medicion) conformes a las leyes de cada pais.

Por lo tanto, los productos SMC no pueden usarse para actividades
de metrologia (medicion) establecidas por las leyes de cada pais.

Garantia limitada y exencion de
responsabilidades. Requisitos de
conformidad

El producto utilizado estéa sujeto a una "Garantia limitada y
exencion de responsabilidades" y a "Requisitos de
conformidad". Debe leerlos y aceptarlos antes de utilizar el
producto.

Garantia limitada y exencidén de
responsabilidades

1. El periodo de garantia del producto es de 1 afio a partir de la
puesta en servicio o de 1,5 afios a partir de la fecha de
entrega, aquello que suceda antes.? Asimismo, el producto
puede tener una vida Util, una distancia de funcionamiento o
piezas de repuesto especificadas. Consulte con su
distribuidor de ventas mas cercano.

2. Para cualquier fallo o dafio que se produzca dentro del
periodo de garantia, y si demuestra claramente que sea
responsabilidad del producto, se suministrara un producto
de sustitucion o las piezas de repuesto necesarias. Esta
garantia limitada se aplica Unicamente a nuestro producto
independiente, y no a ningun otro dafio provocado por el
fallo del producto.

3. Antes de usar los productos SMC, lea y comprenda las
condiciones de garantia y exencion de responsabilidad
descritas en el catalogo correspondiente a los productos
especificos.

2) Las ventosas estan excluidas de esta garantia de 1 afio. Una ventosa
es una pieza consumible, de modo que esté garantizada durante un
afio a partir de la entrega. Asimismo, incluso dentro del periodo de
garantia, el desgaste de un producto debido al uso de la ventosa o el
fallo debido al deterioro del material elastico no esta cubierto por la
garantia limitada.

Requisitos de conformidad

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

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

A Normas de seguridad Lea detenidamente las "Precauciones en el manejo de productos SMC" (M-E03-3) antes del uso.
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