Elektrischer Schwenkantrieb C€ €5
Niedriger

@ Schwenkwinkel: 360°

Kontinuierliche
Drehbewegung

Grundausﬁihruni [mm]

LER10 42
LER30 53
LER50 68

LERH10
LERH30 | 62
LERH50 | 78

QL

StoBfreier Antriebe / hohe Geschwindigkei
max. Geschwindigkeit: 420°/s (7,33 rad/s)
max. Beschleunigung/Verzogerung: 3000°/s? (52,36 rad/s?)

@ Wiederholgenauigkeit des Schwenkwinkels: 0,03 (Fochprazisionsausfinrung)

Wiederholgenauigkeit am Anschlag: +0,01° (Schubsteuerung/mit externem Anschlag)

o gatk

oo

@ Schwenkwinkel m Max,Geschuindigheit ]
360°, 320° (310°), 180°, 90° dasinng
Der Wert in Klammern gilt fur die Serie LER10. 10 | 0,22 | 0,32 |

O Geschwindigkeit, Beschleunigung/Verzogerung und Position einstellbar (max. b4 Positionen). a0 | o0 | 12 | 40 | 20

@ Energiesparmodus 50 | s | 10 |

Automatische Einsparung der Leistungsaufnahme von 40 % nachdem der Schwenkantrieb steht, * Wert bei Montage des externen Anschlags.

m Controller/Endstufe s )

»Schrittdaten- » EtherCAT®/EtherNet/IP™/ A
ausfiihrung PROFINET/DeviceNet™/ >mg¥:|shiwngga ng
Serie JXC51/61 10-Link/CC-Link serie LECPA

. Serie JXCEL1/9L/PL/D1/LL/M1
X 64 Positionen + Gilt nicht fur die | |g
X Eingabe tber Spezifikation der
Einstellsoftware fir den kontinuierlichen
Controller oder Drehbewegung

Teaching-Box

[\

e

Serie LEh

CAT.EUS100-94Ccccc-DE



Elektrischer Schwenkantrieb serie LER

oooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo

CErhiiltlich als Grundausfiihrung und als Préizisionsausfiihrung)

Grundausfuhrung/LER Prazisionsausfuhrung/LERH

@rézisionskugellageD

Die Verschiebung in Richtung der Radialschubkraft des
Schwenkantriebs wird verringert.

uu.ﬂ@illenkugellagebg

( Schwenktisch )
360°, 320° (310°), 180°, 90°

Der Wert in Klammern gilt
fur die Serie LER10 an.

( Schrittmotor )

Hohes
Drehmoment

Schneckengetriebe mit
reduziertem Spiel.

...... Handhilshetitigung
[N-m] (beidseitig)
Modell ‘ Grundausfiihrung ’ Hohes Drehmoment
LER10 0,22 0,32 Bei unterbrochener Spannungs-
LER30 0,8 1,2 versorgung kann eine
LER50 6.6 100 Schwenkbewegung per

Handhilfsbetatigung erfolgen.

Einfacher Werkstiickanbau

® Toleranz der Innen- und Auf3en-
durchmesser des Drehtisches H8/h8
® Positionierbohrung >
e Hohlwelle
2ur Durchfiibrung von Kabeln

und Leitungen der angebauten
Gerdte. 3

[Zur Ausrichtung desj (Positionierbohrung)

Werkstucks Positionierung der
Schwenkrichtung

Elektrischer Greifer
Serie LEH

GroRke ’ 10
@8 D17 | D20

Hohlwelle




Elektrischer Schwenkantrieb serie LER

Einfache Montage des Hauptgehauses

("Positionierbohrung ‘ | Montageméglichkeiten

B Montage mit Durchgangsbohrung
cC_ i

| [T |

Referenzdurchmesser
(Bohrung)

E&eferenzdurchmesser] - . .
(Zentrierzapfen) S ;l' |

B Gehause-Gewindebohrung

0T

(PositionierbohrungD—';"'
gy &

Ausfuhrung fir kontinuierliche

Drehbewegungen . .

Wiederholgenauigkeit am Anschlag: £0,01°
Schwenkwinkel 360° g g g
Riickkehr zur Referenzposition Anschlagschraub@

90°-Ausfuhrung

Einstellberich 180°-Ausfihrung
2 instellbereic o i3

+2°

mit Néherungssensor
CCW-Richtung (-) =

Schaltfahne

Elektrischer
Greifer

Serie LEH

Schwenktransfer nach Greifvorgang  Vertikaler Anwendung: keine Anderung der Drehtisch mit kontinuierlicher Drehbewegung
in Kombination mit einem Greifer Geschwindigkeit aufgrund von Lastschwankungen  fir verschiedene Bearbeitungsprozesse
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Schrittmotor

Elektrischer Schwenkantrieb serie LER
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Elektrischer Schwenkantrieb

Schrittmotor

Ausfiihrung fiir kontinuierliche Drehbewegung

O
5



Schrittmotor

Elektrischer Schwenka

Serie LER

Modellauswahl

serie LER »S. 12 ] Ausfiihrung fiir kontinuierliche Drehbewegung Serie LER-1 »S. 20

Auswahlverfahren

ntrieb

Betriebs-
bedingungen

*
D

Einbaulage: horizontal
Belastungsart: zentrische Last Ta
Lastkonfiguration:

Schwenkwinkel 6: 180°

Elektrischer Schwenkantrieb: LER30J

150 mm x 80 mm
(rechteckige Platte)

Winkelbeschleunigung/

Winkelverzogerung o: 1000°/s?
Winkelgeschwindigkeit o: 420°/s

Bewegte Masse [m]: 2,0 kg
Abstand zwischen Welle und

Lastschwerpunkt H: 40 mm

Tragheitsmoment—Winkelbeschleunigung/-verzégerung

(D Berechnung des Tragheitsmoments

(@ Tragheitsmoment — Priifen der
Winkelbeschleunigung/Verzégerung
Wahlen Sie das Modell auf der
Grundlage des Tragheitsmoments
und der Winkelbeschleunigung/-
verzdgerung unter Beriicksichtigung
der Grafik aus (Tragheitsmoment—
Winkelbeschleunigung/-verzégerung).

Formel

I=mx @ +Db?)/12+mxH?

Auswahlbeispiel

I=2,0 x (0,152 + 0,082)/12 + 2,0 x 0,042
= 0,00802 kg-m?

LER30
0,030
= LTI
£ 0,025 — LERD 3
2 Hohes \‘
= 0.020 Drehmoment (Y
= T TTTI )
5 ol LERO30J |
g ’ Grundausfiihrung N
% 0,010 b
2 - Y
& 0,005
=
0,000
100 1000 10000
Winkelbeschleunigung/-verzégerung: o [°/s?]

Erforderliches Drehmoment

(D Belastungsart

Formel

LER30

e statische Last: Ts 3 S 14
> EyEETeE® LSt T0 effektives Drehmoment > Ts £ L [T 1 ‘ ‘
o s [LEsE TR effektives Drehmoment > Tf x 1,5 & 2=l H;fi‘g%?;mgme\m
effektives Drehmoment 2 Ta x 1,5 g 10 = Nod ‘
@ Prufen des effektiven Drehmoments E 08 B L ERO30T
Uberpriifen Sie auf der Grundlage der Auswahlbeispiel % 06 T 1 | Grundausfiihrung
. . . . o - [] —
Wlnkglgeschwmdlgken des enltsprechenden sentrische Last: Ta 5 . '
effektiven Drehmoments, ob die Tax15=1x @ X2 /360 x 1.5 2 A
Geschwindigkeit gesteuert werden kann T 0.00802 x 1000 x O '0175 X 15 i, 0.2 -
(unter Beriicksichtigung der Grafik "Effektives _ 0' 21 N-m ' ' © 00— 5300 40‘0' o0
Drehmoment—Winkelgeschwindigkeit"). ' Winkelgeschwindigkeit: o [°/s]
Zulassige Last
@ Prifen der zuléssigen Last Auswahlbeispiel
 Radiallast
« Schublast zulassige Schublast2m x 9,8 » Schublast
o MerEnit zuléssiges Moment2m x 9,8 x H 2,0x9,8=19,6 N < zulassige Last OK
 zulassiges Moment
2,0x9,8x0,04
=0,784 N-m < zulassiges Moment OK
Schwenkzeit
(D Berechnung der Zykluszeit (Schwenkzeit)
> 0 Winkelbeschleunigungszeit T1 = /ol
< > Winkelverzogerungszeit T3 = /o2
f ol o2 Zeit bei konstanter Drehzahl T2 = {6 - 0,5 x 0 x (T1 + T3)}/®
v / g \ Zykluszeit T4=02]s]
2 Cycle time T=TL+T2+T3+T4
c
E
§ N it (s] Auswahlbeispiel
8 T1 ™ 13 |74 » Winkelbeschleunigungszeit T1 = 420/1000 = 0,42 s
« Winkelverzogerungszeit ~ T3=420/1000=0,42 s
6: Schwenkwinkel [°]  |T1: Beschleunigungszeit [s] - Zeit bis zum Erreichen der Einstellgeschwindigkeit * Zeit bei konstanter Drehzahl
®: Winkelgeschwindigkeit [°/s]|T2: Zeit bei konstanter Drehzahl [s] - Zeit, in der der Antrieb bei konstanter Drehzahl T2 ={180 - 0,5 x 420 x (0,42 + 0,42)}/420
@1: Winkelbeschleunigung [*/s?]  |in Betrieb ist = 0'00_9 sec
@2: Angular deceleration [?/sec]  |T3: Verzogerungszeit [s] - Zeit ab Beginn des Betriebs bei konstanter Drehzahl bis Stopp * Zykluszeit T=T1+T2+T3+T4
T4: Einschwingzeit [s] - Zeit bis zum Erreichen der Endlage = %gig"’[oioog +042+02
=1, S

SVC
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Modellauswahl Serie L ER

Formeln fUr das Tragheitsmoment (Berechnung des Tragheitsmoments I) I: Tragheitsmoment [kg-m?] m: bewegte Masse [kg]

1. DUnne Welle
Position der Welle:
exzentrisch gelagert

5. DUnne rechteckige Platte
Position der Welle: Zentrisch und senkrecht zur
Platte. (gilt auch fir Quader mit hoherer Stérke)

a’+ b’
12

3

2. Dinne Welle
Position der Welle:
zentrisch

(Quader)

(3~

3. Dunne rechteckige Platte

Position der Welle: zentrisch

4. Dunne rechteckige Platte
(Quader)
Position der Welle: senkrecht zur Platte
und exzentrisch
(gilt auch fur Quader mit hdherer Starke)

_ ar’ 2
I=m: +mz-a’+ K

a aw b
a — _p. A a _ 4a:+ b?
I_m'12 I_m'lz I=m:: )
= ~N
< I o At e
vl AN G, 2
I LT Nt
< ~ L ]
. ) B ~y-
6. ZylllAndrlscher Korper 7. Kugel 8. Dunne Scheibe
;?ég:gghdszr Welle: Position der Welle: (vertikal montiert)
Durchmesser Position der Welle:
é Durchmesser
2 2 2
I:m.r— Izm,zir I:m.L
2 R 5 4
/»L)\\ K\ §74 />|
= Sy 7o PETRS
LT S A
Lo/ v )
ST ~_ I -
10. Getriebe *
(A

1. Suchen Sie das Tragheitsmoment Is
fur die Wellenrotation (B).
2. Setzen Sie anschlieBend fur das

K\/G;D\/a (Bsp.) Siehe 7 wenn die Form von Tragheitsmoment Is fiir die Wellendrehung
[ >y m: eine Kugel ist. | (A) Lxein,
L J
K=m: 25 SN b= ()
Belastungsart

Belastungsart

statische Last: Ts

exzentrische Last: Tf

zentrische Last: Ta

erfordert nur Druckkraft (z. B. zum Klemmen)

Schwerkraft oder Reibungskraft wirken in Schwenkrichtung ein

Last durch Tragheit drehen

Schwerkraft wirkt ein

Reibungskraft wirkt ein

Schwenkmittelpunkt und Welle liegt
Lastschwerpunkt sind konzentrisch  vertikal (auf und
ab) -~
I A

Ts=F.L

Ts: Statische Last [N-m]

F : Klemmkraft [N]

L : Entfernung zwischen
Schwenkmittelpunkt und
Klemmposition (m)

Schwerkraft wirkt in Reibungskraft wirkt in

Schwenkrichtung ein.  Schwenkrichtung ein.
Tf=m-g-L Tf=wu-m-g-L

. Exzentrische Last [N-m]

: Bewegte Masse [kg]

: Gravitationskonstante 9,8 [m/s2]

: Entfernung zwischen Schwenkmittelpunkt und Punkt,
an dem die Schwerkraft bzw. Reibungskraft einwirkt (m)

. Reibungskoeffizient

Q3 o

=

Ta=1-¢ 2 n/360
(Ta=1-6-0,0175)

Ta: Zentrische Last [N-m]

I : Tragheitsmoment [kg-m?2]

® : Winkelbeschleunigung/-verzégerung [°/s2]
o : Winkelgeschwindigkeit [°/s]

erforderliches Drehmoment: T =Ts

erforderliches Drehmoment: T = Tf x 1,5%1

erforderliches Drehmoment: T = Ta x 1,5%1

« exzentrische Last: Schwerkraft oder Reibungskraft wirken in
Schwenkrichtung ein.
Bsp. 1) Welle liegt horizontal (seitlich), Schwenkachse und
Lastschwerpunkt haben nicht gleichen Mittelpunkt.
Bsp. 2) Last bewegt sich durch Gleiten auf dem Boden.
# Das erforderliche Drehmoment ergibt sich aus der Summe von
exzentrischer Last und zentrischer Last. T = (Tf + Ta) x 1,5

+ Kein Lastwiderstand: Weder Schwerkraft noch Reibungskraft wirken in
Schwenkrichtung ein.
Bsp. 1) Welle liegt vertikal (auf und ab).
Bsp. 2) Welle liegt horizontal (seitlich), Schwenkachse und Lastschwerpunkt haben
den gleichen Mittelpunkt.
+ Erforderliches Drehmoment ist ausschlieRlich zentrische Last. T=Ta x 1,5
#1 Bei der Einstellung der Geschwindigkeit ist ein Sicherheitsfaktor fur Tf und Ta vorzusehen.

O
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Serie LER

Fir Schrittmotor JXCLI1, JXCLIF

Tragheitsmoment—Winkelbeschleunigung/-verzégerung

| Fiir den LECPA/JXCLI3, siehe Seite 9. |

Effektives Drehmoment—Winkelgeschwindigkeit

LER10 LER10
0,0045 J ‘ ‘ 0,35
0,0040 fr===== o dboden ol R e "\~\ LERO10K
LERO10K T 0,30 =~~[_hohes Drehmoment
& 0,0035 — hohes Drehmoment = ~
IS =3 N
> ~ 025
= 0,0030 o n
= 5 N LERC10J
S 0,0025 £ 020 2> \(Jrundausfﬂhrung”
£ £ : \
2 0,0020 [9] H
£ L o1 : N
2 ooots LERC10J d 2 ’ )
=) Grundausfiihrung 2 010 H
:E < ’ 1
= 0,0010 2 i
© 0,05 ;
0,0005 ) E
0,0000 0,00 :
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Winkelbeschleunigung/-verzégerung: @ [°/s?] Winkelgeschwindigkeit: @ [°/s]
LER30 LER30
0,040 1.4
0,035 - 12k
_ LERO30K . T "‘\\ LERO30K
¢ 0,030 |—Nohes Drehmoment z ~~4.__hohes Drehmoment
> * ~ 10 =L
=3 % & Il
— 0,025 : 5 Toee
2 . £ 08 F=
(9] 1
£ 0,020 E T : LERO30J
g S 06 \\i~ Grundausfiihrung
2 0,015 > 2 : T
2 LERO30J 0 04 !
< | Grundausfiihrung £ 0 :
g 0,010 3‘5 :
.‘Q_J 1
0,005 0,2 i
1
)
0,000 0,0 i
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Winkelbeschleunigung/-verzégerung: ® [*/s?] Winkelgeschwindigkeit: ® [°/s]
LER50 LER50
012 —— LERDSOK N
! ° = 10
. hohes Drehmoment . c .
T . z N LERO50K
o 010 — . hohes Drehmoment
X = 8 %
Pt 5 ‘\
£ 0,08 : £
g . € 6 — \
o -‘ % \J
5 0,06 E \
= 2 4 N
S 004 LERO50J > N\
= ’ Grundausfihrung N X R
% o N _ LERO50J
0,02 -, Grundausfihrung
0,00 0 :
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Winkelbeschleunigung/-verzégerung: @ [°/s?] Winkelgeschwindigkeit: @ [°/s]




Fiir Schrittmotor LECPA, JXC[13

Tragheitsmoment—Winkelbeschleunigung/-verzégerung

Modellauswahl Serie LER

| Fiir den JXCLI1/JXCLIF, siehe Seite 8. |

Effektives Drehmoment—Winkelgeschwindigkeit

LER10 LER10
0,0045 0,35 T T T T
J \ L J J L __________ LERC0K
0,004Q pe=====g====pE==f=qoqopoo==o===== ~C “~J. hohes Drehmoment
LERO10K ~ = 0,30 ~
& 0,0035 — hohes Drehmoment = e
IS =3 N
> ~ 025
= 0,0030 ¥ n
— @ \ LERO10J
T 00025 £ 020 ~—Gyundausfiihrung]
= £ : \
2 0,0020 [9] H
g 5 0,15 . \\
'E 0,0015 —— LER\:H“OJ N 2 i
g=) Grundausfiihrung 2 0,10 :
= 00010 8 :
© 0,05 ;
0,0005 ) E
0,0000 0,00 :
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Winkelbeschleunigung/-verzégerung: @ [°/s?] Winkelgeschwindigkeit: @ [°/s]
LER30 LER30
LERO30K 1,2 ke
0025 ™ f1ohes Dreh | £ T
5 ohes Drehmoment \“ Z ~~\~ LERD30K
g \ — 10 ~~~4-hohes Drehmoment
2 0,020 \ K
— Y c I~e
— \ b5 -
€ . g 0,8 g
g 0015 LERC30J Y E I : LERD30J
g Grundausfiihrung X S 06 ——— Grundausfiihrung_|
2 a i —
2 0,010 s 8 :
g N < o4 :
: £ H
= \ o i
0,005 ® 02 ;
i
1
0,000 0,0 i
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Winkelbeschleunigung/-verzégerung: ® [*/s?] Winkelgeschwindigkeit: ® [°/s]
LER50 LER50
0,12 12
< %' LERosOK T £ O
£ hohes Drehmoment \ Z . LERO50K
2 o008 2 E s ' hohes Drehmoment
— \ 3
g “\ g \
£ 006 B E 6—ha
(e} AY < \J
s S 5 \
2 b o
2 0,04 NN g 4 \‘
@ LERO50J N N £ D
[ ¥ o N
002 Grundausfiihrung \\‘ 2, \ _ LERC50J |
, \\\ -~ Grundausflihrung
0,00 0 :
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Winkelbeschleunigung/-verzégerung: @ [°/s?] Winkelgeschwindigkeit: @ [°/s]




Serie LER

Schrittmotor

Zulassige Last

of Jo
R

|

=)

zuléssige Querlast [N] zuldssige Schublast [N] zulassiges Moment [N-m]
GréRe @ (b)
Grundausfilhrung | Prézisionsausfiihrung au(é'frl-‘j‘ﬁr‘f;ng et | Grundausfiihrung | Prazisionsausfiihrung | Grundausfiihrung | Prazisionsausfihrung
10 78 86 74 78 107 2.4 2.9
30 196 233 197 363 398 5.3 6.4
50 314 378 296 398 517 9.7 12.0
Tischabweichung (Referenzwert)
-
« Abweichung an Punkt A, der sich in 100
einem Abstand von 100 mm zur A Last
Schwenkwinkelachse befindet und auf [ = =
den die Last wirkt. —— -
2
| :
LERO10 LEROS0
I VA
| I\(\i/
S VA
B 200 S
T & T A
\00 %\'/
o =) Q\/
) > ERPT — ) 4
S < S &/
g W S N/
5 350 5 120
407 = 50 ]
T Ghrund)
30 | [ fuhrung) funru
1 azisionsau> azisions
(az\s\ (az\S
ig LERHlO P LER\—\E)O P
I I | |
0 5 10 15 20 25 30 0 20 40 60 80 100 120
Last [N] Last [N]
LERO30
| 7
Q7
300 ‘\\&‘
O 7
R4
&b/
= 250 A
£ O L
= 4
@ A
£ 200 S
g \/{OQ*/
2 7
2 150 ~
130 |
50 ] — T
hrung)
azisionsausfl
—LERLOSP‘,
0 10 20 30 40 50 60 70
Last [N]
Schwenkgenauigkeit: Abweichung bei 180° (Richtwert)
- - -
Abweichung an
der Tischoberseite
; Abweichung an
[mm

10

der Tischseite

Messpunkt

LER (Standardausfiihrung)

LERH (Prazisionsausfiihrung)

Abweichung an der Tischoberseite

0,1

0,03

Abweichung an der Tischseite

0,1

0,03

% S\VC
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. UK
Elektrischer Schwenkantrieb C € e

+ Weitere Einzelheiten finden Sie auf Seite 30.

Serie LER LER10, 30, 50

0

Se=Za )
. e = T
Bestellschliissel ‘3 «g\“"t_j .
‘ -—
‘ w

.
:

:

:

:

/
%

Serie JXCL] P g

coirm] -
LER 10 K - - R1 SerieiEC[l :

il

Weitere Einzelheiten zu den Controllern finden Sie auf Seite 13,

0 Schwenkantriebgenauigkeit @ GroBe 9 Max. Drehmoment [N-m] 0 Schwenkwinkel [° ]
— Grundausfiihrung 10 Code | Ausfiihrung | LER10 | LER30 | LER50 Code | LER10 LER30 [ LER50
H Hochprazisionsausfiihrung 30 K | Hohes Drehmoment | 0,32 1,2 10 — 310 320
50 J | Grundausfihrung | 0,22 0,8 6,6 2 Externer Anschlag: 180
3 Externer Anschlag: 90
@ wotorkabel eingang @ Antriebskabel-Ausfiihrung/-linge*
Grundausfihrung (Eingang auf der Standard [m] Robotik [m]
rechten Seite) — | Ohne R1 1,5 RA | 10*!
= S1 | 15 R3 | 3 RB | 15+
— @‘3 s3 | 3 R5 | 5 RC | 20+
2 S5 | 5 R8 | 8+

Eingang auf der
linken Seite

CE——o

12



Serie JXCD (fiir Einzelheiten, siehe Seite 14.)

e Controller

ohne Controller

cd Mit Controller

ceseee

L PR

sesssccccssssscccsssssscccssssssnnsssss,

ceee,

.e

D

1

cecescses

.
.

Schnittstelle (KommunikationsprotokollEingang/Ausgang)

.

7 T Kommunikationsstecker I/0-Kabel*®
l Symbol Ausflihrung Verwendbare Schnittstelle

Modellauswahl Serie LER

Ohne Stecker / Kabel —

. ALk Sondﬁ?g = Montage S Gerader Kommunikationsstecker DeviceNet™

Sl Ausfihrung o oL 7 Schraubmc')ntage T | Kommunikationsstecker, T-Verzweigung| ~ CC-Link Ver1.10

Tellafon 87 |  DIN-Schiene 1 /O-Kabel (1,5 m) aralomgang (NP

' aralleleingan

g E,;:Z::Z:::gz:g ((E,Z’;; : Anzahl der Achsen, Sonderspezifikation |5 V/O-Kabel (3 m) Paralleleingang (PNP)

— 5 1/0-Kabel (5 m)

E EtherCAT [ ] o Symbol| Anzahl der Achsen | Spezifikation

9 | EtherNet/IP™ ) o 1 Einfache Achse Standard

P | PROFINET | @ LJ F | EinfacheAchse |MitSTO Sicherneis:

D DeviceNet® o Teilfunktion

L 10-Link [ ] [ )

M CC-Link [ ]

Serie LECl:l (fur Einzelheiten, siehe Seite 14.)

o ssesccsssssccsssssccsssssncns,

cessssces

ceesescsen,

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

0 Controller-/Endstufen-Ausfiihrung*?

Ohne Controller/Endstufe

@ I/0-Kabelldnge*,

9 Montage Controller/Endstufe

AN

AP

LECPA*4

NPN

(Impulseingang-Ausfiihrung)

PNP

Kommunikationsstecker — Schraubmontage
_ Ohne Kabel (ohne D DIN-Schienenmontage*”
Kommunikationsstecker)
1 1,5m
3 3 m*6
5 5 m*6

*1 Fertigung auf Bestellung (nur Robotikkabel)

x2 Das Standardkabel sollte nur bei feststehenden Teilen verwendet werden.
Waéhlen Sie fur bewegliche Anwendungen das Robotikkabel.

*3 Einzelheiten zu Controllern/Endstufen und kompatiblen Motoren finden Sie
im Abschnitt ,Kompatible Controller/Endstufen” auf der ndchsten Seite.

*4 Fr Impulssignale mit offenem Kollektor den Strombegrenzungswiderstand
(LEC-PA-R-0J)

=5 Bei Auswahl der Controller-/Endstufenausfiihrung ,Ohne Controller/Endstufe”
kann das I/0-Kabel nicht ausgewahlt werden.

A Achtung

[CE-konforme Produkte]

(@ Die Erfiillung der EMV-Richtlinie wurde gepriift, indem der elektrische
Antrieb der Serie LER mit dem Controller der Serie LEC kombiniert

wurde.

Die EMV ist von der Konfiguration der Schalttafel des Kunden und von

der Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate und Verdrahtung

abhéngig. Aus diesem Grund kann die Erflllung der EMV-Richtlinie

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

Betriebsbedingungen in Kundensystemen integriert sind. Daher muss
der Kunde die Erflillung der EMVRichtlinie fir das Gesamtsystem

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

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

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

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

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

[Antrieb und Controller/Endstufe werden als )

Paket verkauft.

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

<Priifen Sie vor Verwendung die folgenden Punkte.>

(D Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem
Typenschild des Antriebes.
Diese Nummer muss mit der des Controllers
Ubereinstimmen.

@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-I/O-Konfiguration |

® )

- _J

O

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

Kompatible Controller/Endstufen

Schrittdatenein- | Impulseingang-
gang Ausfiihrung
s _ |
Ausfiihrung
JXC51
Seri
erie JXC61 LECPA
Merkmale Parallel-I/O Betrieb durch
Impulssignale
Kompatibler Motor Schrittmotor
Max. Anzahl der
Schrittdaten 64 Punkte N
Versorgungsspannung 24 VDC
EtherCAT® | EtherCAT® i | EtherNetIP™ | EtterNetiP™ mit | PROFINET PROFINET mitST0 | DeviceNet™ | 10-Link [0-Link mitsT0 | CC-Link
STO Sicherheits-Teil- STO Sicherheits-Teil- Sicherheits-Teilfunk- Sicherheits-Teilunk- | Direktein-
funktion funktion fion fion gangstyp
1 ) ) )
X )
Ausfiihrung |
4 2 - 4] 7] v 2 o
Serie JXCE1 JXCEF JXC91 JXCOF JXCP1 JXCPF JXCD1 JXCL1 JXCLF JXCM1
EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET . ) I0+Link Direkteingang mit .
® ™ ™ . i
Merkmale DIiEthkEt};%AZn Dickteingang mit STO gtl:]:krg ier:”:n Dirckteingang mit STO Dizlft)glr:\li-rl; Direitengang mit STO [E??glﬁge;n Dirglgeli_r:nzn ST0 Sicherhedts- Dirglgeli-r:m;n
930 | St Tligin 9319 | Sehetes Tt 9319 | Sitateis Totigin gang 9909 | Teitnkion gang
Kompatibler Schrittmotor
Motor
Max. Anzahl der
Schrittdaten 64 Punkte
Versorgungs-
9ine 24 VDC
spannung
14
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Modellauswahl Serie LE R

Technische Daten

Schrittmotor
Modell LERC10K | LERO10J |LERDI30K | LERD30J |LERO50K| LERD504
Schwenkwinkel [°] 310 320
j Steigung [°] 8 12 8 12 7,5 12
max. Drehmoment [N-m] 0,32 0,22 1,2 0,8 10 6,6
max. Schubmoment 40 bis 50 % [N-m] ™. )3) 0,13 bis 0,16/0,09 bis 0,11{0,48 bis 0,60]0,32 bis 0,40| 4,0 bis 5,0 | 2,6 bis 3,3
o i Jxeoiy 0,035 | 0,015 | 0,13 0,05
max. Massentragheitsmoment JXCOF
5 lkgme] .29 LECPA 0,0040 | 0,0018
£ JXCLI2 0,027 | 0,012 | 0,10 0,04
2 | Winkelgeschwindigkeit [°/s] A"m-2)3) | 20 bis 280 |30 bis 420 | 20 bis 280 30 bis 420 [20 bis 280| 30 bis 420
§ Schubgeschwindigkeit [°/s] 20 30 20 30 20 30
(.5-'_' max. Winkelbeschleunigungl-verzogerung [/s%) *m-2) 3000
Grundausfiihrung +0,2
a| Totgang [°] +0,3
.g Hochprézisionsausfiihrung +0,1
€ Grundausfiihrun +0,05
<C | Positionierwiederholgenauigkeit [‘] 9 +0,05
% Hochprézisionsausfihrung +0,03
© Grundausfihrun max. 0,3
Anm. 1) Schubkraftgenauigkeit fir LER10 betragt: +30 % (v. O | Umkehrspiel [] Anm-4) — d max. 0,3
Endwert), LER30: +25 % (v. Endwert), LER50: 20 % | @ Hochprzisionsausfihrung max. 0,2
)(V- Endwert). 9 | StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s?] Am- ) 150/30
Anm. 2) Winkelbeschleunigung, Winkelverzégerung und ‘e " . . . .
Winkelgeschwindigkeit kénnen durch Schwankungen £ Funktionsweise Schneckengetriebe + Antriebsriemen
des Tragheitsmoments variieren. 2 | max. Schaltfrequenz [Zyklen pro Minute] 60
%ﬁ;‘;@ig;{‘gﬁ;ﬂ;‘ghe'tsmomem - Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
-verzégerung, effektives Drehmoment — Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Winkelgeschwindigkeit“ auf den Seiten 3 und 4.
Anm. 3) Geschwindigkeit und Kraft kénnen je nach Kabellange, Schutzart — P20
Last und Montagebedingungen variieren. Wenn die Gewicht [k Grundausfiihrung 0,49 1,1 2,2
K_abellénge 5m L‘]b_erschreitet, _nimmt der Wel_‘t pro 5 mum ewicht [kg] Hochprézisonsausfihrung 0,52 1,2 2.4
bis zu 10 % ab (bei 15 m: Verringerung um bis zu 20 %).
Anm. 4) Richtwert zur Fehlerkorrektur im reziproken Betrieb. g X -2 180
Anm. 5) Schockbestandigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch |-G | Schwenkwinkel Schwenkarm (1 Stk.)
des Schlittentisches in axialer Richtung und rechtwinklig | € | [°] -3 %
zur Gewindespindel. (Der Versuch erfolgte mit dem ‘é Schwenkarm (2 Stk.)
Antrieb in Anfangsphase). @ T I I o
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Versuch von g :,Inv:teg:::::g;n::lsgckﬁ: am Ende ['Y +0,01
45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung g - - 9
und rechtwinklig zur Gewindespindel. (Der Versuch + | Einstellungsbereich externer Anschlag [°] 12
erfolgte mit dem Antrieb in Anfangsphase.) £ -2externer Grundausfiihrung 0.55 1.2 25
Anm. 6) Gibt die maximale Leistung wéhrend des Betriebs an 2 . : :
(einschlieBlich des Reglers). Dieser Wert kann fir die | 2 | Gewicht | Schwenkarm (1 St)| yoctpiziionsasing 0,61 1,4 2,7
Auswahl des Netzteils verwendet werden. 2 [ka] -3/externer Grundausfiihrung 0,57 1,2 2,6
< Schwenkarm (1 Stk.) Hochprazisionsausfiihrung 0,63 1,4 2,8
£ | MotorgroBe 020 28 042
£ | Motorausfiihrung Schrittmotor
&| Encoder Inkremental
g Spannungsversorgung [V] 24 VDC +10 %
= Leistung [W]Am-€) max. Leistung 14 | max. Leistung 42 | max. Leistung 57
Schwenkbereich des Tisches
Ausgangs- Externer Anschlag: 180° Externer Anschlag: 90°
positions- Hubende

markierung eferenzposition) Anm. 3) Einstelloereich Anschlagschraube - Einstellereich Anschlagschraube Einstelbereich Anschlagschraube - Einstelbereich Anschiagschraube

/ \ Positionier-
bohrunt

+2°

LER10/31T

{&R30, 501329

e
ch des Schwenka® ) ) ) . iy I )
* Die Abbildungen zeigen die Ausgangspositionen der jeweiligen Antriebe.
Anm. 1)Bereich, innerhalb dessen sich der Schwenkantrieb wéhrend der Referenzfahrt bewegt.

Stellen Sie sicher, dass das am Tisch angebrachte Werkstiick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Tisches behindert.

Anm. 2)Position nach der Refernzfahrt.
Anm. 3)Die Wert in () gibt an, wenn die Referenzierrichtung geéndert wurde.
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Serie LER

Konstruktion

AN

ANt

NN

I

Grundausfiihrung

N

A

%

Ausfihrung mit externem Anschlag

/s

Préazisionsausfiihrung

— L
; || 1
1] 1]
] | ] [ ]
Stiickliste Stiickliste
Nr. Beschreibung Werkstoff Anm. Nr. Beschreibung Werkstoff Anm.
1 |Gehéause Aluminiumlegierung eloxiert 22 | Schwenktisch Aluminiumlegierung eloxiert
2 | Seitenplatte A Aluminiumlegierung eloxiert 23 | Schwenkarm Kohlenstoffstahl warmebehandelt, chemisch vernickelt
3 | Seitenplatte B Aluminiumlegierung eloxiert 24 | Halter Aluminiumlegierung eloxiert
4 | Schneckenschraube rostfreier Stahl | wérmebehande, Spezialbehandlung 25 | Anschlagschraube Kohlenstoffstahl |warmebehandelt, chromatiert
5 | Schneckenrad rostfreier Stahl | wémebehandel, Spezialbehandlung
6 | Lagerkopf Aluminiumlegierung eloxiert
7 | Schwenktisch Aluminiumlegierung
8 | Verbindungsstiick rostfreier Stahl
9 |Lagerhalterung Legierter Stahl
10 | Lagerhalterung Legierter Stahl
11 | Ausgangspositionsschraube | Kohlenstoffstahl
12 | Riemenscheibe A Aluminiumlegierung
13 | Riemenscheibe B Aluminiumlegierung
14 | eingegossene Kabel NBR
15 | Motorplatte Kohlenstoffstahl
16 Grundausfiihrung Rille-?kugellager _
fihrung | SPeZial-
17 | Rillenkugellager —
18 | Rillenkugellager —
19 | Rillenkugellager —
20 | Riemen —
21 | Schrittmotor —
16
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Abmessungen

Modellauswahl Serie L ER

LERO100 (Schwenkwinkel: 310°)

= 240 (Motorkabeleingang: Eingang auf der linken Seite)

= 300 (Motorkabeleingang: Grundausfihrung)

2xM6x1,0x12

|«

- * o
= |
g o 2 |14
g° 3 o
%% 2 43h8 (-003) Ausgangspositions-
g% %é’ @ 42h8 (Hox) markierung
g5 RE @ 18H8 ('$°¥)
S5O @ 8 (durchgehend) Handhilfsbetatigung -
3P . (beidseitig) ‘ o T
£8 % s -
S ]]'5 ! T
|l S—=rE{ | ¢
o @ 15H8 (3°")
2,1 83 2,1
0?
‘é@/ 6XxM4x0,7x6
AN 2 03;
YA % 41 @
o y
o Y @ %
A 1 Y
A
N Abmessungen [mm]
- 7 g Modell H1 | H2
B %, LERIO | 10 | 35
>
I | LERH10| 17 | 105
2 x Senkungsdurchmesser @ 9 Tiefe 5,5 f 52 ® 2 x @ 5,2 (durchgehend)
LERO10-2 (Schwenkwinkel: 180°)
LERO10-3 (Schwenkwinkel: 90°)
= 240 (Motorkabeleingang: Eingang auf der linken Seite) = 300 (Motorkabeleingang: Grundausfiihrung)
Bk
N
2xXxM6x1,0x12
<
8 ) ©
2
§° Iw =
© - 2 |14
™ P B 4318 (o) Handhilfsbetatigung
s~ RO 0 (beidseitig)
3% |55 @ 4208 (8
o= £ 5 @ 18H8 (3°7)
[ [ce] 0
Ex%, £ 8 (durchgehend) - < ol o E
30 b ~
= d| ' ' o
@ a ,_E [ ] wE 32 IS
= m T | -~
i @ 15H8 (3°7) 65,8 ~
2.1 83 21 76 S
92
4
2x M5 x0,8 (Anschlagschraube)
6xM4x0,7x6 %
B o b a1 |5 A
%
Bl of 3 [[ 8 \C
<< 9 S 8 Abmessungen [mm]
£ 5
- 55 S Modell H1 | H2 | H3
2E| ,\ m-Betr/ebsbere,ch) LER10 10 | 35 9
gl ° . \ < = LERH10| 17 | 105] 16
28 U;’ 2 x @ 9 Senkungstiefe 5,5 Tiefe
Anm.) Gilt nicht fiir die 180°-Ausfuhrung (LERCJ10-2 ‘23 :
52 2 x @ 5,2 (durchgehend)
17
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Serie LER

Abmessungen

LERO300 (Schwenkwinkel: 320°)

=250 (Mo;orkabeleingang: Eingang auf der linken Seite)

= 250 (Motorkabeleingang: Grundausfihrung)

2xM8x1,25x16

B

wn
% > + O
2
& 2|25 N
© o~ . Ausgangspositions-
e . ;;'q—% 2 64h8 (os ) markierung
s V| 5= @ 6308 (Jois )
o Il |55 0,046 +0,
o522 @ 32H8 (™) Handhilfsbetatigung
S S 8 @ 17 (durchgehend) (beidseitig) © T
1 5| @ 0 |
2 s } L | 8 E—
:0 I e | o g
§ | e = | = T | S =l
= ] «
‘ @ 22H8 (8°%) " 882 N
2,4 107 , Y 102 °
2 x Senkungsdurchmesser @ 11 Tiefe 6,5
6xM5x0,8x8
g2
2 49 55
A
%01 Abmessungen
° 7 Modell H1 | H2
Q 5 2 x @ 6,8 (durchgehend) LER30 13 45
N ] LERH30 | 22 | 135
2 x Senkungsdurchmesser @ 11 Tiefe 6,5 / 75 %
LERO30-2 (Schwenkwinkel: 180°)
LER30-3 (Schwenkwinkel: 90°)
= 250 (Motorkabeleingang: Eingang auf der linken Seite) = 250 (Motorkabeleingang: Grundausfihrung)
| ——
g::jf:;i —— 8
2xM8x1,25x 16
n
O o
'F i
= T 2|25 T
~ 3 @ 648 (Hos) Handhilfsbetati
_ o |5 ) andhilfsbetatigung
£V slg 038 (sl éghs(""”‘ﬁ @ 32H8 (2°) (beidseitig) .
53 £ 3 @ 17 (durchgehend) © S| w T
S D 2 7o)
i < : ™ = T
:: =i ?
= QO o~
< O ! —— o i | 0 N o
e - == mmu: Y EIREE
il = m_[ | @ 2218 (+g‘033) 1 552
24 ’ 107 |24 102 S
127
55 2 x @ 11 Senkungstiefe
6xM5x0,8x8 2 X M6 x 1,0 (Anschlagschraube) 6,5 Tiefe
~ . 14,5
= i 2 49
g LIpm Abmessungen
E 9| & ' > Modell H1 | H2 | H3
‘E%’ LER30 13 45| 125
E LERH30 | 22 [ 135215
Elo :
2|© \
Anm.) Gilt nicht fiir die 180°-Ausfiihrung (LERO30-2) 75

18
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Abmessungen

Modellauswahl Serie L ER

LERO500 (Schwenkwinkel: 320°)

2

30

~ 240 (Motorkabeleingang:
Grundausfiihrung)

= 230 (Motorkabeleingang: Eingang auf der linken Seite T

20

i

5HS (“09%9) Tiefe 5,5

2xM10x1.5x20

O o

g O gé 27608 e Ausgangspositionsmarkierun
STIEE 07408 () PRI i
9 L|E5 @ 35H8 (0 ) Handhilfsbetatigung o o
§ %” E @ 20 (durchgehend) (beidseitig) — T
g3 b j——
25 ] + . o~ N
L0 | S Tl «
0
5] Jr gr
— @ 26H8 (7°%)
133
6 XxM6x1.0x10
2
& 57 P
QL %
£ | 7,
w )
2 x Senkungsdurchmed$8ina] 14 Tiefe 8,5 < % Abmessungen
X Modell | H1 | H2
] LERS50 16 5.5
Ny LERH50 | 26 | 155
93 2 x @ 8,5 (durchgehend)
3
90 Sh
LERO50-2 (Schwenkwinkel: 180°)
LERDSO'3 (SChWGnkWI nkel 900) = 240 (Motorkabeleingang:
+230 (Motorkabeleingang: Eingang auf der finken Seite) Grundausfiihrung
o
n
é]_)
;’q:i 2 wie LER50 30 wie LER50
o
I
n
2xM10x1.5x20 | I
¢ T @ 76h8 (Goss ) T Handhilfsbetatigung
o= %—"E’ @ 74h8 (Soue) oo (beidseitig)
S S5 ‘ @ 35H8 (5°¥) o »
2 E :_é 3 @ 20 (durchgehend) S| S T
398 I 5 T
v 3 =
% 5 B ‘f N N
§° i o3l Ty
— @ 26H8 (5°%)
3 127 3 . i N
2 x @ 14 Senkungstiefe 8,5 Tiefe 133 ©
6xM6x1.0x10 152
@© 19 S
© v 2
= JF '),6"6 57 ‘% ch_%
S I I b7
2 | ™ | ; 8 \2 Abmessungen
28 = > &
£ w0 BN Modell H1 | H2 | H3
£ LER50 | 16 | 55155
< Sehwengy LERH50 | 26 | 15.5 | 25.5
% Bt
g 9 \\ emebsbere/,;/, )
S .
Anm.) Gilt nicht fiir die 180°-Ausfihrung (LERI50-2) EUNERG) 2 x Senkungsdurchmesser @ 14, Tiefe 8,5
2 x @ 8,5 (durchgehend)
Y 19
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Schrittmotor

Spezifikation flir kontinuierliche Drehbewegung

Elektrischer Schwenkantrieb ( € 2K
Serie LER Ler10, 30, 50

Bestellschliissel

Serie JXC[]

-1[]-[R1] [CD17T]

15518 o 3

LER

-t
o

: Weitere Einzelheiten zu
Schwenkwinkel [0 ] ¢ den Controllern finden
[ 1 [ 360 o SeautSelezt,
0 Schwenkantriebgenauigkeit 9 GroBe 0 Max. Drehmoment [N-m]
— Grundausfiihrung 10 Code | Ausfiihrung LER10 LER30 LER50
H Hochprazisionsausfiihrung 30 K | Hohes Drehmoment 0,32 1,2 10
50 J Grundausflihrung 0,22 0,8 6,6
Q Motorkabel-Eingang @
. _ .. 15 5
Grundausfiihrung (Eingang auf der rechten Antriebskabel-Ausfiihrung/-lange*
= | Standard [m] Robotik [m]
— Ohne R1 1,5 RA 10*1
- S1 1,5 R3 3 RB 15%1
S3 3 R5 5 RC 20%*1
S5 5 R8 81

20



e Controller

—_ ohne Controller

com Mit Controller

Spezifikation fiir kontinuierliche Drehbewegung

Modellauswahl Serie L E R

|—° Kommunikationsstecker 1/0-Kabel**

. - URSARMMARS ISR SRR RARAA feee-’ Symbol Ausfiithrung Verwendbare Schnittstelle
Schnittstelle (KommunikationsprotokollEingang/Ausgang) — Ohne Stecker / Kabel —
ol Sondmﬁgaﬁm Montage S Gerader Kommunikationsstecker DeviceNet™
Smdl| - Ausfihrung (ol e 873 Schraugm(.)ntage T | Kommunikationsstecker, T-Verzweigung| ~ CC-Link Ver1.10
Tt - DIN-Schiene 1 /O-Kabel (1,5 m)
5 |Paralleleingang(NPN)| @ o N Paralleleingang (NPN)
6 Paralleleingang EPNP; ° Anzahl der Achsen, Sonderspezifikation | S /O-Kabel (3 m) Paralleleingang (PNP)
E | EtherCAT ™) ° Symbol[ Anzahl der Achsen | Spezifikation 5 I/0-Kabel (5 m)
9 | EtherNet/IP™ Y ™Y 1 Einfache Achse Standard
P | PROFINET ° L F Einfache Achse |t S10 Sicherheits
D | DeviceNet® Y Teilfunktion
L 10-Link [ ) [
M CC-Link [ ]
#1 Fertigung auf Bestellung (nur Robotikkabel)
x2 Das Standardkabel ist flr die Verwendung mit unbeweglichen Teilen

#3
w4

vorgesehen. Wahlen Sie fiir bewegliche Anwendungen das
Robotikkabel.
DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte Separat bestellen.
Wahlen Sie ,—* fur alle Modelle auBBer als DeviceNet™, CC-Link oder
Paralleleingang.

Wahlen Sie ,—“,S,“ oder , T“ fir DeviceNet™ oder CC-Link.

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

A\ Achtung

[CE-konforme Produkte]
) Die Erfullung der EMV-Richtlinie wurde geprift, indem der elektrische

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

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

[UL-konforme Produkte]

In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische
Antriebe und Controller mit einer Spannungsversorgung Klasse 2
UL1310 zu verwenden.

(Antrieb und Controller/Endstufe werden als
Paket verkauft.

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

<Prifen Sie vor Verwendung die folgenden Punkte.>

(D Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem
Typenschild des Antriebes.

Diese Nummer muss mit der des Controllers
Ubereinstimmen.

@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-I/O-Konfiguration

N

L ® @

# Siehe Betriebsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte. Diese
kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.
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Spezifikation fiir kontinuierliche Drehbewegung

Serie LER

Kompatible Controller/Endstufen

Schrittdateneingang
Ausfiihrung
Serie JXC51
JXC61
Merkmale Parallel-I/O
Kompatibler Motor Schrittmotor
Max. Anzahl der
Schrittdaten 64 Punkte
Versorgungsspannung 24 VDC
EtherCAT® | EtherCAT® i | EtherNetIP™ | EtherNetlP™ mit | PROFINET PROFINET mitST0 | DeviceNet™ | 10-Link 10-Link mitST0 | CC-Link
STO Sicherheits-Teil- STO Sicherheits-Teil- Sicherheits-Teilfunk- Sicherheits-Teilunk- | Direktein-
funktion funktion tion fion gangstyp
] ) & ] )
)
Ausfithrung I
Ve 4 £ Ve Z a Z Ve
Serie JXCE1 JXCEF JXC91 JXCOF JXCP1 JXCPF JXCD1 JXCLA1 JXCLF JXCM1
™ 1| 0 i i i
EthercaTe | EMEOAT® | g neyiprn | EMEMNEUP™ | ooneer | PROFINET 1 poicoNetm | ook [CURDIEnmgnt oo
Merkmale Direkteinaan Direkeingang mit STO Direkteingan Diekteingang mit STO Direkisingan Diekteingang mi STO Direkisingana | Direkteingan ST0 Sicherheits- Direkteingan
9919 | it Tefrdon 93N9 | Sieteis Telnion 9219 | et Telnion gang 99 | Teinion geng
Kompatibler Schrittmotor
Motor
Max. Anzahl der
Schrittdaten 64 Punkte
Versorgungs-
ong 24VDC
spannung
22
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Schwenkwinkelbereich des Tisches

Spezifikation fiir kontinuierliche Drehbewegung

Modellauswahl Serie LER

Technische Daten

Schrittmotor
Modell LERCI10K | LERCI10J | LERCI30K | LERCI30 | LERCIS0K | LERCI500
Schwenkwinkel [°] 360
Winkeleinstellbereich [°] *7 +20000000
max. Drehmoment [N-m] 0,32 0,22 1,2 0,8 10 6,6
max. Schubmoment 40 bis 50 % [N-m] * *3 0,13 bis 0,16{0,09 bis 0,11]0,48 bis 0,60 0,32 bis 0,40| 4,0 bis 5,0 |2,6 bis 3,3
max. Massentragheitsmoment [kg-m?] *2 *3 0,0040 | 0,0018 | 0,035 0,015 0,13 0,05
Winkelgeschwindigkeit [*/s] *2 *3 20 bis 280 | 30 bis 420 | 20 bis 280 30 bis 420 20 bis 280 | 30 bis 420
2 Schubgeschwindigkeit [°/s] 20 30 20 30 20 30
‘= | max. Winkelbeschleunigung/-verzdgerung [*/s? *? 3000
c -
< o Grundausfiihrung +0,2
5 Totgang ['] Hochprézisionsausfiihrung 0,3 +0,1
i1 I | Grundausfiihrung 10,05
% Positionierwiederholgenauigkeit '] Hochprizsionsausfihrung +0,05 10,03
= -
3 Umkehrspiel [*] *4 Grun(faftfsfuhrqng max. 0,3 max. 0,3
= Hochp filhrung max. 0,2
'§ StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s?] *5 150/30
F | Funktionsweise Spezielles Schneckengetriebe + Antriebsriemen
max. Schaltfrequenz [Zyklen pro Minute] 60
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Schutzart 1P20
. Grundausfiihrung 0,51 1,2 2,3
Gewicht [kg] 3 fiihrung 0,55 1,3 2,5
S | MotorgroBe 120 128 142
_§ Motorausfithrung Schrittmotor
£ | Encoder Inkrementa
‘& | Naherungssensor (fiir die Referenzposition)/ . ;
;,-’- Eingangsschaltkrel‘s 2-Draht-System
2 | Naherungssensor (filr die Referenzposition)/ :
E Eingangspunkt 1 Eingang
% Spannungsversorgung [V] 24 VDC +10 %
io | Leistung [W]*® max. Leistung 14 [ max. Leistung 42 [ max. Leistung 57

*1

*2

*3

*4
*5

*6

*7

) Schubkraftgenauigkeit fir LER10 betragt: £30 % (v. Endwert), LER30: £25 % (v. Endwert),
LER50: +20 % (v. Endwert).

) Winkelbeschleunigung, Winkelverzégerung und Winkelgeschwindigkeit kdnnen durch
Schwankungen des Tragheitsmoments variieren. S. Graphen ,Massentragheitsmoment
— Winkelbeschleunigung/-verzdégerung, effektives Drehmoment — Winkelgeschwindigkeit* auf
den Seiten 3 und 4.

) Geschwindigkeit und Kraft kénnen je nach Kabellédnge, Last und Montagebedingungen
variieren. Wenn die Kabelldnge 5 m Uberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab
(bei 15 m: um max. 20 % reduziert).

) Richtwert zur Fehlerkorrektur im reziproken Betrieb.

) Schockbestandigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Schlittentisches in axialer
Richtung und rechtwinklig zur Gewindespindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in
Anfangsphase).

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in
axialer Richtung und rechtwinklig zur Gewindespindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb
in Anfangsphase.)

) Gibt die maximale Leistung wéhrend des Betriebs an (einschlieBlich des Reglers). Dieser
Wert kann fur die Auswahl des Netzteils verwendet werden.

) Der auf dem Bildschirm angezeigte Winkel wird automatisch alle 360° auf 0° zurlickgesetzt.
Zum Einstellen eines Winkels (Position) den ,Relativ-“Bewegungsmodus verwenden.

Wenn ein Winkel von 360° oder gréBer mithilfe des ,Absolut*-Bewegungsmodus eingestellt

wird, kann der Betrieb nicht ordnungsgemas erfolgen.

Ausgangspositionsmarkierung

CW-Richtung (+)

Referenzposition *2

=1 Bereich, innerhalb dessen sich der Tisch bewegen kann.

Stellen Sie sicher, dass das am Tisch angebrachte Werkstlick

nicht die Werkstlcke und Anlagen im Umfeld des Tisches

behindert.
CCW-Richtung (=) +2 Der Sensorerfassungsbereich wird als Ausgangsposition
erkannt. Bei der Erkennung des Sensors dreht sich der
Schwenkantrieb in umgekehrte Richtung in den
Sensorerfassungsbereich. 23
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Serie LER

Konstruktion

Spezifikation fiir kontinuierliche Drehbewegung

b

% 4

Grundausfiihrung Prazisionsausfiihrung
6 16 7 1 16
— gl I T
— — T NN
ml I ) ml |
Stiickliste Stiickliste (360° Ausfiihrung)
Nr. Beschreibung Werkstoff Anm. Nr. Beschreibung Werkstoff Anm.
1 |Gehause Aluminiumlegierung eloxiert 21 | Ndherungsansatz rostfreier Stahl
2 | Seitenplatte A Aluminiumlegierung eloxiert 22 | Sensorhalter Kohlenstoffstahl chromatiert
3 | Seitenplatte B Aluminiumlegierung eloxiert Abstandhalter fiir N _ ~ eloxiert
‘ Warmebehandelt + 23 Sensorhalter Aluminiumlegierung | (nur die Prézisionsausfihrung kann
4 | Schneckenschraube rostfreier Stahl Beispeciell behandeliem i _ : verwendet werden)
24 | Vierkantmutter Aluminiumlegierung
5 | Schneckenrad rostfreier Stahl Beivggren;;tl)let?:r?::(ljtertem 25 | Naherungsensor _
6 | Lagerkopf Aluminiumlegierung eloxiert
7 | Schwenktisch Aluminiumlegierung
8 | Verbindungsstiick Stainless steel
9 |Lagerhalterung Legierter Stahl
10 | Lagerhalterung Legierter Stahl
11 | Riemenscheibe A Aluminiumlegierung
12 | Riemenscheibe B Aluminiumlegierung
13 | eingegossene Kabel NBR
14 | Motorplatte Kohlenstoffstahl
Grundausfiihrung | Rillenkugellager
15 —— " - —
Prézisionsausfiihrung | Spezial-Kugellager
16 | Rillenkugellager —
17 | Rillenkugellager —
18 | Rillenkugellager —
19 | Riemen —
20 | Schrittmotor —
24
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Spezifikation fiir kontinuierliche Drehbewegung

Modellauswahl Serie L ER

Abmessungen
-
LERC]10C]
=240 (Motorkabeleingang: Eingang auf der linken Seite) ~ 300 (Motorkabeleingang: Grundausfiihrung)
:::_\::\t”ﬁ =
i L= i ——— S
&:::’i"/"g f_r/'—\
%O <
o
o
™ A
) ©
n
~ 300 (Sensorkabeleingang: Eingang auf der linken Seite) 2 (/14 =~ 300 (Sensorkabeleingang: Grundausfiihrung
~ —
1 )
El Cw @ 43h8 (-8,039)
S “E’a 0 o Handhilfsbetatigung
3 53 @ 42h8 (-0,39) (beidseitig)
8 22 @ 18H8 ('0%) Ausgangspositionsmarkierung
| Ec
o 2 S @ 8 (durchgehend) N -
=y o O 0 % S|y T
< ™ Q ] o]
=T [ x =i 1
g fiims : w
£ el SR | N
% i @ 8 2‘7
L 3
1 m
@ 15H8 (75°%) 10,5 65,8 N
2,1 83 2,1 11 76
6 XxM4x0,7x6
2 xSenkungsdurchmesser @9 Tiefe 5,5 @
=}
N N
A\ 2 x @ 5,2 (durchgehend)
B S
52
Abmessungen [mm]

Modell H1 H2 H3
LER10 10 35 4.8
LERH10 | 17 105 | 11.8

SvC 2

N



Spezifikation fiir kontinuierliche Drehbewegung

Serie LER

Abmessungen

LERLI30

=~ 250 (Motorkabeleingang:

Eingang auf der linken Seite)
Tl
p*:j“/:/‘;"g‘

=~ 250 (Motorkabeleingang: Grundausfiihrung)

2xM8x1,25x16

R g,
i i ; 1

20

25 =~ 250 (Sensorkabeleingang: Grundausfiihrung)

; [ B I
R Nt
‘ = 250 (Sensorkabeleingang:

Eingang auf der linken Seite)

=8

effektive Lange der Genauigkeit

effektive Lange der

=2

Genauigkeit

@ 32H8 ("o

+0,039

@ 17 (durchgehend)

2,4

@ 2218 (0%

107

6XxM5x0,8x8

2 x Senkungsdurchmesser

,L/%,g 49

H3

Handhilfsbetatigung

2 x @ 6,8 (durchgehend)

@ 11 Tiefe 6,5 =\
N 5 0
N\
8 ,-/ %
75

Abmessungen [mm]
Modell H1 H2 H3
LER30 13 45 | 7.8
LERH30 | 22 | 135 | 16.8
26

1

O
2

13,5

(beidseitig)
Ausgangspositionsmarkierung
] -
=l T
o~ o
ol I
o
<
N o
=) N
11 88,2
102




Abmessungen

Spezifikation fiir kontinuierliche Drehbewegung

Modellauswahl Serie

LE

R

Schrittmotor

LERLI50

__ =230 (Motorkabeleingang:
L;ingang auf der linken Seite) ’

I~

=~ 240 (Motorkabeleingang:
Grundausfiihrung)

! | e e | o
‘p”ﬁ,i:::/‘,,g’"’ N
Scw
F_w
28
ol =
«».E B (:}
2 xM10 x 1,5 x 20 °
mn
e N v
EEE NPTt — |
| =250 (Sensorkabeleingang: 2 30 ~ 250 (Sensorkabeleingang:
Eingang auf der linken Seite) Grundausfuihrung)
4 o
— o 0
N
% 85 @ 76h8 (0,046 )
S = 0
A e @ 74h8 (_0045)
S| o 9 +0,039
s =5 @35H8 (o) . "
S| Ec Handhilfsbetatigung Ausgangspositionsmarkierun
3 g5 @ 20 (durchgehend) (beidseitig) 9angsp 9
5| ©© ™ g
° = S I | s 5
—
g i } IS (=N | T
4 — || 1 IV ]
g ol T
2 i
[} o
- 1 = Z )
Q o ~ &
S m < ~ $ o
N
@ 26H8 ('3°%) 12 114,2
3 ‘ 127 3 14,5 133
S
%
/_XO
113 (%
y3 2
6 x M6 x1,0x10 o 57 %
2 x Senkungsdurchmesser L L ‘?6\
14 Tiele 8,5 - I@
i (éo
2 x @ 8,5 (durchgehend)
| &
o) | S
[ce)
90
Abmessungen [mm]
Modell H1 H2 H3
LERS50 16 55 10.8
LERH50 26 155 20.8
27
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Serie LER

Produktspezifische Sicherheitshinweise 1
Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und die

Betriebsanleitung fur Sicherheitshinweise fur Elektrische Antriebe.
Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu/ herunterladen.

| Hinweise zu Konstruktion und Auswahl |

] Montage

AWarnung

1 .Sehen Sie fur den Fall von Lastschwankungen, Hebe- und Senk-
betrieb oder Anderungen bzgl. des Reibungswiderstandes ent-
sprechende Sicherheitsvorrichtungen vor, um zu verhindern,
dass die Bedienperson verletzt oder die Anlage beschédigt wird.
Ansonsten konnte die Betriebsgeschwindigkeit beschleunigen, was zu Verletzun-
gen und Schaden an der Maschine oder an anderer Ausriistung filhren kénnte.

2 . Bei einem Spannungsabfall kann die Schubkraft nachlassen; sehen
Sie entsprechende Sicherheitsvorrichtungen vor, um zu verhindern,
dass die Bedienperson verletzt oder die Anlage beschadigt wird.
Wenn das Produkt zum Klemmen verwendet wird, kénnte bei einem
Spannungsausfall die Klemmkraft abnehmen, wodurch eine Gefahren-
situation entsteht, weil das Werkstiick herunterfallen kénnte.

AAchtung

. Wird die Betriebsgeschwindigkeit zu hoch eingestellt und ist das Trégheitsmo-
ment zu grof3, kann das Produkt beschadigt werden. Stellen Sie die korrekten.
Stellen Sie die korrekten Betriebsbedingungen unter Beriicksichtigung des Modellauswahlverfahrens ein.

2. Wenn eine prézisere Wiederholgenauigkeit des Schwenkwinkels
erforderlich ist, das Produkt mit einem externen Anschlag mit ei-
ner Genauigkeit von £0,01° (180° und 90° mit einer Toleranz von
+2°) verwenden oder das Werkstiick direkt mithilfe des externen
Objekts unter Verwendung des Schubbetriebs anhalten

3 . Wenn der elektrische Schwenkantrieb mit einem externen
Anschlag verwendet oder die Last direkt extern angehalten
wird, sicherstellen, dass der Schubbetrieb verwendet wird.
AuBerdem sicherstellen, dass wahrend des Positioniervorgangs oder im Bereich
des Positioniervorgangs das Werksttick keinen externen StoRkréften ausgesetzt ist.

] Montage

AWarnung

1. Den elektrischen Schwenkantrieb nicht fallen lassen und
keinen StoReinwirkungen aussetzen, um Kratzer und
Dellen an den Montageflachen zu vermeiden.

EBereits leichte Verformungen kénnen die Genauigkeit beein-
trachtigen oder Fehlfunktionen verursachen.

2. Ziehen Sie bei der Montage der Last die Befestigungsschrauben
innerhalb des angegebenen Drehmomentbereichs an.
Das Anziehen der Schrauben mit einem hoheren als dem empfohlenen
Drehmoment kann zu einer Fehlfunktion flhren. Bei einem geringeren
Anzugsmoment besteht die Gefahr, dass die Einbaulage verstellt wird.

Werkstiickanbau an den elektrischen Schwenkantrieb

Die Last mit geeigneten Schrauben am Innengewinde montieren und die Schrauben mit
den in der nachfolgenden Tabelle angegebenen Anzugsdrehmomenten festziehen. Zu
lange Gewinde kénnten auf das Gehause stoRen und Fehlfunktionen o.A. verursachen.

Modell Sl Gewindeldnge | max. Anzugsdrehmoment
[mm] [Nm]
LER[CI10 M4 x 0,7 6 14
LERLCI30 M5 x 0,8 8 3.0
LERLCI50 M6 x 1 10 5.0

3. Ziehen Sie bei der Montage des elektrischen Schwenkantriebs die
Befestigungsschrauben innerhalb des angegebenen Drehmomentbereichs an.
Das Anziehen der Schrauben mit einem hoheren als dem empfohlenen
Drehmoment kann zu einer Fehlfunktion fihren. Bei einem geringeren
Anzugsmoment besteht die Gefahr, dass die Einbaulage verstellt wird.

28

AWarnung

Montage mit Durchgangsbohrung

Geh&ausemontage/unten Gehausemontage/oben
]
Modell Schraube IS
torque [N-m]
LERLCI10 M5 x 0.8 3.0
LERLCI30 M6 x 1 5.0
LERLCI50 M8 x 1.25 12.0

Gehause-Gewindebohrung

Gehausemontage/unten

Modell SelEnhE max. Anzugsdrehmoment | max. Einschraubtiefe
] [mim]
LERCI10 M6 x 1 5.0 12
LERLCI30 M8 x 1.25 12.0 16
LERCI50 | M10x1.5 25.0 20

4 . Die Montageflache verflugt Gber Bohrungen und Einkerbungen fir
die Positionierung. Falls erforderlich kénnen diese fiir die prazise
Positionierung des elektrischen Schwenkantriebs genutzt werden.

5. Wenn der elektrische Schwenkantrieb ohne Spannungsversorgung be-
tatigt werden muss, die Handhilfsbetatigungs-Schrauben verwenden.
Wenn das Produkt mit den Handhilfsbetatigungs-Schrauben betétigt wird, die Position der
Handhilfsbetétigungs-Schrauben des Tisches prifen und einen ausreichenden Freiraum vor-
sehen. Wenden Sie kein ibermaRiges Anzugsdrehmoment auf die Handhilfsbetatigungs-
Schrauben an, da dies das Produkt beschadigen oder Funktionsstdrungen verursachen kann.

6. Der Naherungssensor der 360°-Ausflihrung fur die Referenzpositi-
on kann um +30° ge&ndert werden. Im Falle einer Positionsande-
rung des N&herungssensors fir die Referenzposition die Schrau-
ben mit einem Anzugsdrehmoment von 0,60,1 [N-m] festziehen.

Sensorhalter L Baugruppe

Naherungssensor

L [mm] (Grundeinstellung)
Modell Kabeleingang: Grundausfiihrung/Eingang auf der rechten Seite
(zwischen der Endflache des Sensorhalters und dem Ende des Naherungssensors
LERCI10-1 31/31
LER[J30-1 42/42
LERCI50-1 51,5/51,5

ZSNC
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Serie LER

Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und die
Betriebsanleitung fir Sicherheitshinweise fur Elektrische Antriebe.

Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu/ herunterladen.

|

Handhabung \

|

Handhabung

A\ Achtung

1. Bei Montage einer externen Fihrung darauf achten,

dass keine Stol3krafte oder Lasten darauf einwirken.
Einen frei beweglichen Stecker wie z.B. ein Ausgleichselement
verwenden.

2 . Die Stellkraft sollte dem Anfangswert entsprechen

(100 %).

Wird die Bewegungskraft auf einen Wert unterhalb des An-
fangswerts eingestellt, kdnnen Verénderungen in der Zyklus-
zeit verursacht oder ein Alarm ausgeldst werden.

3. INP-Ausgangssignal

1) Positionieranwendung
Sobald das Produkt den Schrittdaten-Einstellbereich [In
position] erreicht, schaltet sich das INP-Ausgangssignal
ein. Anfangswert: auf min. [0,50] einstellen.

2) Schubbetrieb
Wenn die effektive Kraft den Wert [Trigger LV] Uberschreitet
(inkl. Schub wahrend des Betriebs), schaltet sich das INP-
Ausgangssignal ein.
Der Wert [Trigger LV] muss zwischen 40 % und der [Schub-
kraft] eingestellt werden.

a) Um sicherzustellen, dass der Klemmvorgang und der
externe Stopp mit der [Schubkraft] erreicht werden,
wird empfohlen, [Trigger LV] und [Schubkraft] auf den-
selben Wert einzustellen.

b) Wenn [Schubkraft] und [Trigger LV] auf einen Wert unter-
halb des spezifizierten Bereichs eingestellt werden, be-
steht die Mdglichkeit, dass das INP-Ausgangssignal von
der Startposition des Schubbetriebs eingeschaltet wird.

Schubkraft und Trigger-LV-Bereich

Modell | Einstellwert der Schubkraft [%] | Einstellwert Trigger LV %
LERLC] 40 bis 50 40 bis 50

4 . Wenn das Werkstick durch den elektrischen

Schwenkantrieb mit externem Anschlag oder direkt
durch ein externes Objekt angehalten werden soll,
den "Schubbetrieb™ verwenden.

Stellen Sie zudem sicher, dass das Werkstiick
wahrend des Positioniervorgangs bzw. im Bereich
des Positioniervorgangs keinen externen Sto3en
ausgesetzt ist.

Wird das Produkt im Positioniermodus verwendet, kann es zu
Verschleil? und anderen Problemen kommen, wenn das Pro-
dukt/Werkstuck in Kontakt

5.Wird der Tisch im Positioniermodus angehalten (An-

halten/Klemmen), das Produkt auf eine Position mit
einer Entfernung von min. 1° vom Werkstuck setzen.
(Diese Position wird als Schub-Startposition be-
zeichnet.)
Wird die Schub-Startposition (Anhalten oder Klemmen) auf
dieselbe Position eingestellt wie die externe Stopp-Position,
kénnen die folgenden Alarme erzeugt werden und der Betrieb
kann instabil werden.
a.“Alarm Positionsfehler ”
Die Schub-Startposition kann nicht innerhalb der Zielzeit
erreicht werden.
b.“Schub-Alarm”
Das Produkt wird nach Beginn des Schubs von der
Schub-Startposition zurtickgeschoben.

ZSNC

A\ Achtung

c. “Alarm wegen Ubermafiger Abweichung”
An der Startposition des Schubbetriebs besteht eine Ab-
weichung, die den spezifizierten Wert Ubersteigt.

6 .Es entsteht kein Spiel, wenn das Produkt extern im

Schubbetrieb angehalten wird.
Fir die Ruckkehr zur Ausgangsposition wird die Ausgangspo-
sition im Schubbetrieb eingestellt.

7 .Bei der Ausfuhrung mit externem Anschlag ist eine

Winkeleinstellschraube im Lieferumfang enthalten.
Der Schwenkwinkel-Einstellbereich betrégt + 2 ° vom Winkel-
Schwenkende.

Wird der Winkel-Einstellbereich Uiberschritten, kann sich der
Schwenkwinkel moglicherweise aufgrund der unzureichenden
Starke des externen Anschlags verandern.

Eine Umdrehung der Anschlagschraube entspricht ca. 1° der
Schwenkbewegung.

8 . Ist das Produkt vertikal montiert und das ,,SVON*“-

Signal OFF oder die EMG-Klemme nicht spannungs-
geladen, kann das Werkstick aufgrund seines Ei-
gengewichts herabfallen.

9. Bei der Montage des Produkts min. 4 0 mm fir das

Biegen des Kabels einhalten.

10. Der 360°-Néherungssensor fir die Referenzposition

reagiert, sobald er sich einem metallischen
Gegenstand nahert. Achten Sie daher darauf, dass
andere metallische Gegenstande als der
Naherungsschalter wahrend der Referenzposition
vom Sensor ferngehalten werden.

Empfohlener Abstand: min. 5 mm

|

Wartung

A Gefahr

1 . Das Prazisionslager ist in seine Position gepresst.

Es kann nicht demontiert werden.
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CE/UKCA/UL-Konformitatsliste

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

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

Stand Februar 2022

kompatibler Motor Serie UK oWus kompatibler Motor Serie UK c@us
CR Koot ] Zetfah. DeeeN,) CP [ Kormiat ] Zerfah. BeeeN,
JXCE1 O @) E480340 LECSA O O E466261
JXC91 O O E480340 LECSB-T O O E466261
JXCP1 O @) E480340 LECSC-T O O E466261
Schrittmotor JXCD1 O O | E480340 AC-Servomotor LECSN-T O | O | E466261
(Servo/24 VDC) JXCL1 O @) E480340 LECSS-T O O E466261
JXCM1 O | O | E480340 LECYM @) —
LECP1 O | O | E339743 LECYU @) X —
LECP2 @) O | E339743 | .1 Nurdie Option ,Ohne Netzwerkkarte* ist UL-konform.
LECPA O | O | E339743
JXC51/61 O | O | E480340
JXCE1 O | O | E480340
Schrittmotor JXC91 O O | E480340
(Batterieloser JXCP1 O O | E480340
Absolut-Encoder) JXCD1 @) O | E480340
JXCL1 O | O | E480340
JXCM1 O | O | E480340
Schrittmotor in High Jﬁgg:/le 8 8 Eigggig
Performance Ausflihrung JXCOH o) O [ E480340
(24VDO) JXCPH | O | O | E480340
Servomotor
(24 VDC) LECA6 O | O | E339743
JXC73 @) X —
Schrittmotor
(Servo/24 VDC) jiggg 8 x =
JXC92 O X —

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

Stand Februar 2022

kompatibler Motor Serie E"E s kompatibler Motor Serie E"E s
CA [orfomi | Zera . D) CA (Koo ] ZerfiatN: it

LEFS O X — LEFS O x —

11-LEFS O X — 11-LEFS O X —

25A-LEFS O X — 25A-LEFS O X —

LEFB O X — LEFB O X —

LEL O | x — S(Z';"\);B‘g;’r LEY o [ x -

LEM O X — LEY-X5/X7 | O x —

LEY O X — LEYG O X —

25A-LEY O X — LES O x —

. LEY-X5/X7 | O X — LESH O X —

' szf::/t;T(\)/tng) LEYG | O | x — LEFS | O | x -

LES O X — 11-LEFS O x —

LESH O X — 25A-LEFS O X —

LEPY O X — LEFB O X —

LEPS O X — LEJS O X —

LER O X — 11-LEJS O x —

LEHZ | O | x — AC-Servomotor "5 AESS | O | x -

LEHZJ O X — LEJB O x —

LEHF O X — LEY25/32/63| O X —

LEHS O X — LEY100 O X —

LEFS O X — LEYG O X —

LEFB O X — LESYH O X —

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

(Batterieloser Absolut-Encoder LEFSLIG O | x B
in High Performance LEG « o

Ausfiihrung)
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CE/UKCA/UL-Konformitatsliste

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

JXC51/61 JXCE1 JXCO1 JXCP1 JXCD1
kompatibler Motor Serie € oM € s C€ o\ us € o\us C€ s
UK UK UK UK UK

CA [Yoromi | ZerkaVr D) | SO [ Korfomiet | etk Deere) | SP (oot Zeihart Dattv) | P Koo zetiar: Datste) | © P [Korfomi | Zeia . D)
LEFS O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
11-LEFS | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
25A-LEFS | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEFB O | O [ E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEL O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEM O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEY O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
25A-LEY | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743

Schrittmotor LEY-X5/X7 | O X — O X — O X — O X — O X —
(Soro/24 VDC) LEYG O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LES O | O [ E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LESH O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEPY O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEPS O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LER O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEHZ O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEHZJ O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E839743 | O | O | E339743
LEHF O | O [ E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEHS O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743

JXCL1 JXCM1 LECP1 LECP2 LECPA
kompatibler Motor Serie c € cWus c E s c € s ( € oW us c € oW us
UK UK UK UK UK

CA [Koromi | ZerkaVr D) | SO [Korfomie | ke peere) | SP (oot Zeihartv Dattv) | C P Koo Zetia: Datste) | © P [Korfomi | Zea v D)
LEFS O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
11-LEFS | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
25A-LEFS | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LEFB O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LEL O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LEM O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LEY O | O | E339743 | O | O | E839743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
25A-LEY | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743

. LEY-X5/X7 | O | x — O | x — O | x — — = — O T x —

Schrittmotor

(Sero/24 VDC) LEYG O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E839743 | — | — — O | O | E339743
LES O | O | E339743 | O | O | E839743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LESH O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LEPY O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LEPS O | O | E339743 | O | O | E839743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LER O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E839743 | — | — — O | O | E339743
LEHZ O | O [ E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LEHZJ O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LEHF O | O | E339743 | O | O | E839743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
LEHS O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — — O | O | E339743
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CE/UKCA/UL-Konformitatsliste

H Antriebe (bEi Bestellung mit einem Controller) ,O“ Konform ,,x“: Nicht konform ,-“: Nicht zutreffend Stand Februar 2022
JXC51/61 JXCET1 JXC91 JXCP1 JXCD1

A (C€ mue [C6F oy, A (C€

UK UK UK

Fonfornat ] ZrikeeN DaekAe) | C P [oromiat ] Zetbarv Daeitv) | C P [Koromi | ZeaN: D) Koot Zrikaet Daihe) | C P [fomiat | Zetar: (Daeit)
X —_ X _— X _— X —_ X _—

kompatibler Motor Serie

LEFS
LEFB

LEKFS
LEY
Schrittmotor LEY-X8
(Batterieloser LEYG
Absolut-Encoder) LES
LESH
LESYH
LER
LEHF

nc N
O|O[O[O[O|0|O|0[0[00l R m

I
nc N
O[O[O[O|o|0|0|oIoIo10| BR

X % [x [ [x [ [x|x [x|x
|
O|O[0|O|0O|0|0|0|0|0|0
X% [x [ [x [ [x|x [x|x
|
O|O[0|0|0|0|0|0|0|0|O
X% % [x [ [x [ |x [x|x

|
X [x % [x [x [x [x |x|x [x
[l
O|O[0|0|0|0|0|0|0|0|O
X% [x [x [x [x % |x |x|x

JXCL1
I:“ us

Konformitét | Zertfkat-Nr. (Datei-Nr)
X —

o
x
(o]
=
=y

B“ us

Korformitht | ZerfikatNr. (Date-\r)
x —

kompatibler Motor Serie

LEFS
LEFB
LEKFS

Schrittmotor LEY-X8
(Batterieloser LEYG
Absolut-Encoder) LES
LESH
LESYH
LER
LEHF

nc N

OlO[O[O[0|0|O|CI0I00| R m
|

nc N

OlO[O[O[0|0|O|CI0I00| R m

XX | X | X [X[X[|X|X]|X[X
X [X [ X[ X [X[X[X|X|X|X
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CE/UKCA/UL-Konformitatsliste

M Antriebe (b9i Bestellung mit einem Controller) L,O* Konform ,x* Nicht konform ,-“: Nicht zutreffend  Stand Februar 2022

JXC5H/6H JXCEH JXC9H JXCPH
kompatibler Motor Serie € oM € s C€ s C€ c\us
UK UK UK UK
CA [oromi | ZerkaVr D) | SO [ Kortomi | ke Deere) | SP (oot Zeihartv Dattv) | C P Koo | Zetar: Dt
Schrittmotor in High
Performance Ausfiihrung LEF O O | E339743 | O O | E339743 | O O | E339743 | O O | E339743
(24 VDC)
Schrittmotor
(Batterieloser Absolut-Encoder LEFSLIG x — x - x — x —
in High Performance
lgusfi]hrung) LEG O x - X - X - x -
LECA6
kompatibler Motor Serie q3 N us
UK
CA [Korfmi [ Zera\r. D)
LEFS O O | E339743
11-LEFS O @] E339743
25A-LEFS @] @] E339743
LEFB O @] E339743
8(922"\’/”5‘35” LEY O | O | E339743
LEY-X5/X7 | O X —
LEYG O @] E339743
LES O @] E339743
LESH O O E339743
LECSAx*! LECSB-T*! LECSC-T*! LECSN-Tx*! LECSS-T+!
kompatibler Motor Serie c E cMWhus C € cMhus c E cAus ( € cMhus c € cMWhus
UK UK UK UK UK
CA [ Zertiikat-\r, (Datei-\r) CA [{yimia Zertfikat-\r (Dateir) CA [{yimi Zerifkat:Nr. Dateir ) CA [(imi Zertiikat:\r, (Datei-\r) CA (oo Zertikat-\r (DateiNr)
LEFS O O E339743 O X — O X — O X — O O E339743
11-LEFS O @] E339743 @) X — O X — O X — O @] E339743
25A-LEFS O O E339743 O X — O X — O X — O O E339743
LEKFS O X — O X — O X — O X — O X —
LEFB O O E339743 @) X — O X — O X — O O E339743
LEJS O O E339743 O X — O X — O X — O O E339743
AC-Servomotor 11-LEJS O O | E339743 | O X — O X — O X — O O | E339743
25A-LEJS O O E339743 O X — O X — O X — O O E339743
LEJB O @] E339743 @) X — O X — O X — O @] E339743
LEY25/32/63| O O E339743 | O X — O X — O X — O O E339743
LEY100 — | — — O X — O X — O X — O X —
LEYG O O E339743 @) X — O X — O X — O O E339743
LESYH O X — O X — O X — O X — O X —
LECYM-V LECYU-V
kompatibler Motor Serie e -\ P e A -\ P
UK UK
CA [oromi | ZerkaVr D) | SO [ orfomi | etk D)
LEFS O | x — o1 x -
11-LEFS | O | x = o x —
25A-LEFS O X — O x —
LEFB O X — O x —
LEJS O X — O X —
11-LEJS O X — @) X —
AC-Servomotor 25A-LEJS o) » — o) » —
LEJB O X — O X —
LEY25/32/63| O X — O X —
LEY100 O X — O x —
LEYG O X — O X —
LESYH O X — O X —

+*1 Auf dem Gehéause des AC-Servomotors befindet sich ein ,UL Zertifizierung“-Zeichen.
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/\ Sicherheitsvorschriften

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

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

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

A Achtung:

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

/A Warnung:

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

/\ Gefahr:

A Warnung

1. Verantwortlich fiir die Kompatibilitdt bzw. Eignung des Produkts ist
die Person, die das System erstellt oder dessen technische Daten
festlegt.

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

ISO 4418: Fluidtechnik — Ausfuhrungsrichtlinien Hydraulik.

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

ISO 10218-1: Industrieroboter — Sicherheitsanforderungen.

usw.

/A Achtung

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

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

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

/A Achtung

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

Einhaltung von Vorschriften

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

Lesen Sie diese Punkte durch und erkléren Sie lhr
Einverstandnis, bevor Sie das Produkt verwenden.

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

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

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

/A Achtung

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

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

Daher kénnen SMC-Produkte nicht fur betriebliche Zwecke
oder Zulassungen verwendet werden, die den geltenden
Rechtsvorschriften fir Messungen des jeweiligen Landes
unterliegen.
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