Table rotative electrigue (€ M

Rrofil
Etroit

@ Angle de rotation : 360°

Standard [mm] Rotation)
Modgle | continue)
LER10 | 42
LER30 | 53
LER50 | 68

Modéle |
LERH10 | 49
LERH30 | 62
LERH50 | 78

o Travail antichoc / a vitesse élevée
Vitesse max. : 420°/sec. (7.33 rad/sec)
Accélération et décélération max. : 3000°/sec.? (52.36 radisec?)

o Répétitivité de positionnement : £0.03° (vot®haute précision)
Répétitivité en fin de course : +0.01° (Contrdle de la poussée / Avec butée externe)

O Arzg Ieo deo rOtao'tloon Couple de rotation [N m]
360° 320° (310°), 180°, 90 Standard Coupleeleve

La valeur indiquée entre parenthese indique la valeur du modele LER10.
10 | 0.22 | 0.32 |

Réeglage possible de la vitesse, de I'accélération/

décéleration et de la position. Max. 64 points
@ Produit éco-énergétique 0 | oo | 3 |

. - o N Valeur | ce.
Automatique 40 % de diminution de consommation électrique aprés Iarrét de la table, * Va/eur lorsauune butée extere est montée

30 | | | 280

Moteur pas apas ( Servo/24 ) Contrbleurs/Drivers

»Controleur »Modele a entrées
> Type avec entrée b EtherCAT®/EtherNet/IP™/ programmation impulsionnelles
de donnees de PROFINET/DeviceNet™/
positionnement 10-Link/CC-Link série LECP1 série LECPA
serie JXC51/61 Modele d'entrée directe o 14_tP°ims de ' « Non applicable
« 64 points de positionnement série IXCE1/91/P1/D1/L1/M1 positionnemen a la spécification
« Entrée via kit de réglage du + Réglage du de rotation
controleur ou boitier de [N dde ,.f continue
commande commande 4

Y

ssrie LER | % S\NC

CAT.EUS100-94Ccccc-FR



Table rotative électrique

oooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo

C Modeéles de base et haute précision disponibles. )
Modele standard/LER Modele haute précision/LERH

“.[ Palier haute
précision

Le mouvement de la table est réduit dans le sens de la poussée radiale.

Moteur pas-a-pas intégré
(servo / 24 \cce)

# Réduction de 'encombrement

(Angle de rotation)'-"-..,.
360°, 320° (310°), 180°, 90°

La valeur indiquée entre parentheses
indique la valeur pour le modéle LER10.

( Couple élevé ). 58
S

Le couple de sortie est
multiplié par 30 grace a €5
la vis sans fin spéciale.
Une vis sans fin spéciale
avec jeu limité est utilisée.

Un couple de rotation max.
peut étre sélectionné.

Le rapport de décélération de la courroie peut étre sélectionné. = — . Vis de commande rpar)uelle
[N-m] e ~{ (des deux cotes)
LER10 0.22 0.32 Possibilité de rotation de la table
LER30 08 12 par commande manuelle lorsque
LER50 6.6 10.0 I'alimentation est OFF.

Montage facile des pieces

® Tolérance entre les diameétres interne
et externe de la table : H8/h8 Pour I'alignement du centre —
de rotation et de la piéce ( Trou de p|etage>
Positionnement du

e Trou de piétage
sens de rotation

e Axe d'arbre creux
Permet le cablage et
le raccordement
de piéeces.

Pince électrique P

série LEH
CAxe d'arbre creux
Taille | 10 | 30 | 50
Axe darbre creux| @8 | @17 | @ 20
2
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série LER

©00000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000

Fixation aisée du corps principal

Trou de piétage

| Possibilités de montage

B Montage par trou traversant

Diametre de référence
(alésage)

Diametre de reference .
(centrage) = --—:l'

N e

( Trou de piétage >—">*

B Montage par trou taraudé

Caracteristique de rotation continue

Angle de rotation : 360° Répétitivité en fin de course : +0.01°
Retour a l'origine avec le
capteur de proximité P '/C Vis de réglage ) 180°

Capteur de proximité

Sens CCW (-)

A Plage de o
: réglage +2° \
L~ -

Pince électrique
série LEH

Transfert de rotation aprés la poussée Transfert vertical : aucune modification de  Fonctionnement continu de plusieurs
avec combinaison a une pince vitesse en raison de la variation de charge  processus avec rotation continue a 360 °

SvVC
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Type moteur pas-a-pas (Servo/24 Vcc)

Table rotative électrique

série LER

Sélection du modele

Procédure de sélection

Rotation continue (360°) Série LER-1 »p. 20

Conditions
d'exploitation

Table rotative électrique : LER30J
Position de montage : Horizontale
Type de charge : Charge d'inertie Ta

Configuration de charge : 150 mm x 80 mm
(Plaque rectangulaire)

Angle de rotation 6 : 180°

Accélération/décélération
angulaire @: 1000°/s?

Vitesse angulaire o: 420°/s
Charge [m] : 2.0 kg

Distance entre axe et le centre
de gravité H: 40 mm

SEWVEN Moment d'inertie—Accélération/Décélération angulaire

(D calcul du moment d’inertie

(@ Moment d'inertie — Confirmation de
I'accélération/décélération angulaire
Sélectionnez le modele cible en
fonction du moment d'inertie ainsi que
de l'accélération et de la décélération
angulaires en vous référant au
graphique (Moment d'inertie —
Accélération/Décélération angulaire).

Formule LER30
0.030
I=mx (a®+b?/12 + m x H? — I A
£ 0.025¢—— LERCI30K 11N
2 Couple \
Exemple de sélection = 0020 — 2%+ <
I=2.0x(0.15% + 0.08%)/12 + 2.0 x 0.042 % 0.015 LgaRnEz%J k!
=0.00802 kg-m? £ S
= 0010
s --t1qthe Y
S 0.005
=
0.000
100 1000 10000
Accélération/Décélération angulaire : ® [°/s?]

SEWH Couple nécessaire

(D Type de charge
» Charge statique : Ts
» Charge de résistance : Tf
» Charge d'inertie : Ta

(2 Contrdle du couple effectif
Assurez-vous qu'il est possible de
contrdler la vitesse en fonction du
couple effectif correspondant a la
vitesse angulaire en vous référant au
(graphique Couple effectif-Vitesse
angulaire).

Lers0
Couple effectif> Ts v | 11 ‘ ‘
Couple effectif> Tf x 1.5 i S v
Couple effectif> Ta x 1.5 £ 10 Fe. Fod S |
£ 08 g T LERCI30J
Exemple de sélection g - S
5] 0.6 : —
Charge d'inertie : Ta %:i 0.4 1
Tax1l5=1xm»x2mn/360x15 8 o2 H
=0.00802 x 1000 x 0.0175 x 1.5 0‘0 i dl
=0.21 N'm o) 100 200 300 400 500
Vitesse angulaire : o [/s]

Charge admissible

(D Contréle de la charge admissible
e Charge radiale
* Charge axiale
* Moment

Formule

Charge axiale admissible 2m x 9.8
Moment admissible>m x 9.8 x H

* Moment

2.0x9.8

=0.784

Exemple de sélection

* Charge axiale
2.0 x 9.8 =19.6 N <Charge admissible OK

admissible
x 0.04
N-m < Moment admissible OK

ZeWIY Temps de rotation

(D Calcul de la durée du cycle (temps de rotation)

o/ /

Vitesse : o [°/s]

'y

‘ T1 T2

Durée [s]

T3 T4‘

6: Angle de rotation [°]

: Vitesse angulaire [°/s]
@1 : Accélération angulaire [°/s7]
@2 Décélération angulaire [*/sec’]

T1: Temps d'accélération [s] - Temps écoulé avant d'atteindre la vitesse requise

T2 Vitesse constante [s] - Temps écoulé quand I'actionneur fonctionne a vitesse constante

T3.: Temps de décélération [s] - Temps depuis un fonctionnement & vitesse constante jusqu'a larrét
T4 : Temps d'arrét [3] - Temps écoulé jusqu'a ce que le positionnement soit terminé

Temps d'accélération angulaire T1 = w/ol

Temps de décélération angulaireT3= /02

Temps a vitesse constante T2 ={6-0.5x 0 x (T + T3)}/o
Temps d'arrét
Durée du cycle

T4=0.2[s]
T=TL+T2+T3+T4

Exemple de sélection

« Temps d'accélération angulaireT1 = 420/1000 = 0.42 s
« Temps de décélération angulaire T3= 420/1000 = 0.42 s
« Temps & vitesse constante
T2 = {180 -
=0.009 sec
« Durée du cycle

0.5 x 420 x (0.42 + 0.42)}/420

T=TL+T2+T3+T4
=0.42 +0.009 + 0.42 + 0.2
=1.049 [s]

O
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Formules du moment d'inertie (Calcul du moment d’inertie I)

Table rotative électrique Série L ER

Type moteur pas-a-pas (Servo/24 Vcc)

I: Moment d'inertie [kg-m?] m: Masse de la charge [kg]

1. Barre mince
Position de pivot :
perpendiculaire a une barre et passe
par une extrémité

2. Barre mince
Position de pivot :
Passant par le centre de
gravité de la barre.

3. Plaque rectangulaire
(parallélépipede)

de gravité d'une plaque.
@

- :

Position de pivot : Passant par le centre

4. Plaque rectangulaire
(parallélépipede)
Position de pivot : Perpendiculaire a la plaque
et passant par une extrémité.
(S'applique également aux parallélépipedes plus épais.)

¢a1 b

a 2 2 2 2 2
TR - Vol :tal a BNV ISV a N - Ykl s bl
C IEmesgmame g I=m-37 I=m-37 [=m-—"5
A= 2, 12
el U U, K~ +m,. 421D
k\\l P [ >y St r\\_/)//a'
v S NN T J
5. Pl tangulai he v N
. Plaque rectangulaire = P S
DB . Form lindri . . '
(parallélépipede) 6 (coom er?éd Sn g?se ue fin) 7. Sphere 8. Disque fin
Position de I'axe de rotation : Passant par le centre de Positior? de pivot a Position de pivot : (monté verticalement)
gravité de la plaque et perpendiculaire a la plaque. Axe central pvot: Diametre Position de pivot :
(S'applique également aux parallélépipédes plus épais.) Diameétre
2 2 2 2 2
[=m. 20 I=m— I=m-2- [=m-——
12 2 PITSN 5 4
I =2
<> N
FL&H 2 I v | F T
IS S, A=
L | /J AN | Y |
S L1
9. Lorsqu'une charge est montée & 10. Engrenages gl
I’extrémité du levier (A Nombre de dents =
(B) -
1. Calculez le moment d'inertie Is de I'axe (B).
I=m al At K 2. Puis intégrez le moment d'inertie Is autour de
B e I'axe (A) pour calculer Ix,
N Reportez-vous a 7 lorsque la
Py forme de m: est sphérique.
L‘ ! /J 2 IA=(L)Z'IB
N K=m:- 2r° b
Type de charge
_—
Type de charge

Charge statique : Ts

Charge de résistance : Tf

Charge d'inertie : Ta

Seule la force de serrage est nécessaire (par ex. pour le bridage).

Gravité ou effort de frottement appliqué au sens de rotation.

L'inertie fait tourner la charge.

La gravité est appliquée. L'effort de frottement est appliqué.

Le centre de rotation et de centre de
gravité de la charge sont concentriques.

Pivot est vertical
(haut et bas).

Ts=F.L

Ts: Charge statique [N-m]

F : Effort de bridage [N]

L : Distance du centre de rotation a
la position de bridage (m)

Une force de gravité est Un effort de frottement est Ta=

appliquée au sens de rotation.  appliqué au sens de rotation. (Ta
Tf=m-g-L Tf=u-m-g-L Ta:

Tf: Charge de résistance [N-m] I .

m : Masse de la charge [kg] o

g : Attraction gravitationnelle 9.8 [m/s2] o

L : Distance du centre de rotation au point d'application
de la force de gravité ou de I'effort de frottement (m)
u : Coefficient de frottement

=1.6-0.0175)

: Moment d'inertie [kg-m2]
. Accélération/Décélération angulaire [°/s?]

I.®-2 /360

Charge d'inertie [N-m]

Vitesse angulaire [°/s]

Couple nécessaire : T=Ts

Couple nécessaire : T = Tf x 1.5%1

Couple nécessaire : T = Ta x 1.5%1

« Charge de résistance : Gravité ou effort de frottement appliqué au sens
de rotation.
Ex. 1) Pivot est horizontal (latéral), et le centre de rotation comme le
centre de gravité de la charge ne sont pas concentriques

Ex. 2) Déplacement de charge par glissement sur le sol.
# Le total de la charge de résistance et de la charge

d'inertie est le couple nécessaire. T = (Tf + Ta) x 1.5

* Pas de charge de résistance : ni gravité ni effort de frottement n'est appliqué au
sens de rotation.
Ex. 1) Pivot est vertical (haut et bas).
Ex. 2) Pivot est horizontal (latéral), et le centre de rotation comme le centre de
gravité de la charge sont concentriques
# Le couple nécessaire est la charge d'inertie uniquement. T=Ta x 1.5
+1 Pour régler la vitesse, une marge est nécessaire pour Tf et Ta.

SVC
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Série LER

Type moteur pas-a-pas (Servo/24 Vcc)

| Pour le modéle LECPA/JXCLI3, reportez-vous & la page 9.

Pour moteur pas a pas (Servo/24 Vcc) LECP1, JXCLI1

Moment d'inertie—Accélération/Décélération angulaire

Couple effectif—Vitesse angulaire

LER10 LER10
0.0045 J | l 0.35 | |
0.0040 pozzz==d=ccel-- el ey | O . RN X LERO10K
LERO10K 0.30 <[ Couple élevé
& 0.0035 —Couple élevé N
E E 025 .
=, 0.0030 Z \
= ol N
© . 020 X
-%’ 0.0025 5 T~ LERO10J
(3} 1
£ = 1 tandard
:"f, 0.0020 $ 0.15 : \\
& 00015 —— LERO10J S S :
g Standart § o010 :
= 0.0010 1
1
1
0.0005 0.05 :
1
0.0000 0.00 d
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Accélération/décélération angulaire : ® [°/s?] Vitesse angulaire : ® [°/s]
LER30 LER30
0.040 1.4
0.035
LEROI30K L2 ey b
& L Couple élevé _ . O
g 0.030 € 1.0 =~._-Couple élevé
< z N
— 0.025 = .
o o 08 T
= =] 1
§ 0020 8 I LERDI30J
5 % 06 — Standard —
= 0.015 ) i e
c . o 1
g LERO30J 3 i
S o010 Standar. 8 04 '
H
0.005 0.2 i
1
1
0.000 0.0 :
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Accélération/décélération angulaire : ® [°/s?] Vitesse angulaire : m [°/s]
LER5S0 LERS0
0.14 .I | |- 12
0.12 ——— LERO50K K
. Couple éleve] 10 BN
£ T | LERO50K
= 0.10 €
2 Z 8 .Couple élevé
L] '— ‘l
o 0.08 S
E *g 6 — \
£ = \
-E 0.06 $ \
g =3 4 N,
£ 004 — LEROS0J § D
o Standar N R
= \
2 \ _ LERO50J _|
0.02 -, Standard
1
0.00 0 2
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500

Accélération/décélération angulaire : ® [°/s?]

Vitesse angulaire : ® [°/s]

N




Table rotative électrique Série L ER
Type moteur pas-a-pas (Servo/24 Vcc)

| Pour le modéle LECP1/JXCLL, reportez-vous a la page 8. |

Pour moteur pas a pas (Servo/24 Vcc) LECPA, JXCLI3

Moment d'inertie—Accélération/Décélération angulaire

Couple effectif—Vitesse angulaire

LER10 LER10
0.0045 J ‘ L J 0.35 ‘ ‘
0.0040 p====== f===cfmmopedegopgoeleonooo. =+ T "\\.\ LERO10K
LERO10K 0.30 <[ Couple élevé
&  0.0035 Couple élevé _ N
E E 025 .
=, 0.0030 Z K
— ol N
o . 0.20 X
e 00025 = T~ LERO10J
2 5 : \Standard
£ 0.0020 5 015 H N
= [}
5 [ LERO10J = ' N
g 00015 o, N S :
g tandart 8 0.10 +
= 0.0010 1
1
1
0.0005 0.05 :
)
0.0000 0.00 d
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Accélération/décélération angulaire : ® [°/s?] Vitesse angulaire : ® [°/s]
LER30 LER30
0.030 L L l 1.4
A
0.025 L % L2 e
& Couple elevé _ . LERO30K
E» \ £ 1.0 =>~-Couple élevé
2 0.020 3 Z
— \\ [ B RO
o ‘\‘ . 08 Fer
k=l = 1
5 o001 LERO30J ) g I LERD30J
= Standard % ® 06 —— \Standard —
= ™ 2 i B
0.010 : |
GE) \ 3 04 .
s \ © i
1
0.005 02 :
1
H
0.000 0.0 .
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Accélération/décélération angulaire : ® [°/s?] Vitesse angulaire : ® [°/s]
LER5S0 LERS0
0.12 12
- %107 LEROsOK i
£ Couple élevé \ = ' LEROS50K
2 o008 L Z 8 b Couple élevé
o “\ = “l
g ‘\ “‘5 — ‘l
5 0.06 % S 6 5
£ ' o 3
5 | o \
g 004 AN o ER A
§ LERO50J "N\ N 8
= \
00p | Stndard | N 5 N LERO50J _|
\\\ N Standard
' |
0.00 0 2
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Accélération/décélération angulaire : ® [°/s?] Vitesse angulaire : ® [°/s]

O



Série LER

Type moteur pas-a-pas (Servo/24 Vcc)

Charge admissible

et =

of Jo
R

|

=)

Charge axiale admissible [N]

Charge radiale admissible [N]

Moment admissible [N-m]

Taille (2) (b)
Modéle standard | Modele haute précision | Modélesianad M%‘:glgs?gﬁte Modéle standard | Modgle haute précision | Modéle standard | Modélehaute précision
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
Fleche de la table (valeur de référence)
« Fleche au point A lorsqu'une charge est 100 ch
appliquée au point A a 100 mm du A arge
centre de rotation. [ = >
e = 3
i [
LERCO10 LEROS50
I §\//
7
S S
& 200 K24
¢ T M
_ 400 £ E S/
g oY = S
= ((/QL\, S /
© \ E 150 4
5 8 -
£ g Z
350 | g& 120 |
4077 = . 50 ] e
[ cision)
30 | | récision) I qe haute Pre
T Tie de haute P ple de
20 \.E&“‘,M?i LERHBD (Mode® —
10 | ! —f——
0 5 10 15 20 25 30 0 20 40 60 80 100 120
Charge [N] Charge [N]
LERCI30
T 7
300 o2
S
S
_\Q,% yd
250 \‘\Q&,/
E S
i S
o 200 N
<
8
o i
150 A~
130 |
50 — i f Srécision) —
| < aute prect
L0 albe L0
1 1 1
0 10 20 30 40 50 60 70
Charge [N]
Précision de la fleche : Déplacement a 180° de rotation (guide)
-
Fléche sur le
haut de la table
Fléche sur la
; surface externe
(f de la table [mm]
Piece mesurée LER (Modeéle standard) | LERH (Modele haute précision)
Fléche sur le haut de la table 0.1 0.03
d Fléche sur la surface externe de la table 0.1 0.03

10
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Table rotative électrique (€ s

= Pour plus de détails, consultez la page 30.

I Moteur pas a pas (Servo/24 VDC)

Série LER LERr10.30.50

Pour passer commande

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

Série JXC[]

[CD17T
LER[ [A0/K-[ ][ J-R1] ...,

Série LEC[]

Y

+ Pour plus de détails sur ces controleurs, consultez la page 13. &

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

o Précision de la table 9 Taille 9 Couple de rotation max. [N-m] 9 Angle de rotation [°]
— Standard 10 Symbole] Tipo |LER10|LER30 | LER50 Symbole] LER10 | LER30 | LER50
H Type haute précision 30 K [Couple élevé| 0.32 1.2 10 — 310 320
50 J Standard 0.22 0.8 6.6 2 Butée externe : 180
3 Butée externe : 90
@ Connexion du cable moteur : @ Type de cable pour I'actionneur/Longueur:?
Modele standard (connexion coté droit) Cable standard [m] ~Céable robotique [m]
— S — | Sanscable R1 1.5 RA 10%1
_ @‘2 St 1.5 R3 | 3 RB | 15+
S3 3 R5 5 RC | 20*
:C@ S5 | 5 R8 | 8+

Connexion du coté
gauche

s——

12
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Table rotative électrique Seérie LE R
Type moteur pas-a-pas (Servo/24 Vcc)

Seérie JX CI:' (Pour plus de détails, reportez-vous a la page 14.)

0 Controéleur
—_ Sans contréleur
com Avec contrdleur

D17 T

Interface (Protocole del l I o Connecteur de comml{nication Cable E/S*8 .
communication/Entrée/Sortie Montage . Symbole Modeéle _ Interface applicable
Nombre d'axes, caractéristique spéciale 7 Montage par vis — Sans accesso.| re " - - — -
ymiok Type e 0 8*7 Rail DIN S Connecteur de communication droit [DeviceNet™ CC-Link
Standard foncton STO T Connecteur de communication en T Ver. 1.10
5 |Entrada paralela (NPN)| @ © Nombre d’axes, caractéristique spéciale 1 Cap le E/S (1.5 m) Entrée paraliéle
6 |Enirada paralela (PNP)| @ Nombre | Caractéristiques g g?g:e E;g (g m Entré (NPM PNP
E EtherCAT [ ] [ ] Symbole d’axes techniques ave (5 m) nirée paraliéle (PNF)
9 | EtherNet/IP™ | @ [ ] 1 |Axesimple| Standard
P | PROFINET [ ) [ ] F Axe Avec sous-
D | DeviceNet® [ ) simple | fonction STO
L 10-Link [ [ ]
M CC-Link [ ]

Seérie LECD (Pour plus de détails, reportez-vous a la page 14.)

AP 1|
L é) ...... A) (1)

o Type de contréleur*® e Longueur du cable E/S [m]*5, 9 Montage du controleur
— Sans contrdleur Connecteur de communication — Montage par vis
1N LECP1 NPN — | Sans cable (sans connecteur de communication) D Montage sur rail DIN*7
1P | (Modéle sans programmation) | PNP 1 1.5m
AN LECPA*4 NPN 3 3 m*6
AP | (Modgle a entrées impulsionnelles) | PNP 5 5 m#6
+1 Fabriqué sur commande (Céble robotique uniquement) céble 1/O ne peut pas étre sélectionné.
%2 Le cable standard doit étre utilisé sur des pieces fixes uniquement. %6 Lorsque « Type d'entrée d'impulsion » est sélectionné pour les types
Pour une utilisation en dynamique, sélectionnez le cable robotique. de contrdleurs, I'entrée d'impulsion n'est utilisable qu'avec un différen-
%3 Pour plus de détails sur les contrdleurs et les moteurs compatibles, repor- tiel. Cables de 1.5 m seulement utilisables avec un collecteur ouvert
tez-vous a la page suivante pour connaitre le contréleur compatible. «7 Le rail DIN n'est pas inclus. Il doit étre commandé séparément.
«4 Lorsque les signaux d'impulsion sont en collecteur ouvert, commandez la #8 Sélectionnez « — » pour autre que DeviceNet™, CC-Link ou entrée paralléle.
résistance de limite de courant séparément (LEC-PA-R-[]J). Sélectionnez « — », « S » ou « T » pour DeviceNet™ ou CC-Link.
=5 Lorsque « Sans contrdleur » est sélectionné pour les types de contrdleur, le Sélectionnez « — », « 1 », « 3 » ou « 5 » pour entrée parallele.
tcaut ~
/A Précaution L'actionneur et le contréleur sont vendus ensemble.
[Produits conformes CE] g L A
(D La conformité EMC a été testée en combinant la série d'actionneurs Vérifiez que la combinaison du contrdleur
électriques LER et la série de controleurs LEC. et de I'actionneur est correcte.

La conformité CEM dépend de la fagcon dont le client a configuré son

panneau de commande avec ses autres équipements et cables <Controélez les points suivants avant toute utilisation.>

électriques. Par conséquent, la conformité aux directives EMC ne peut (D) Vérifiez le numéro du modéle sur 'étiquette de l'actionneur.
pas étre certifiée pour les pieces SMC intégrés aux équipements du Il doit étre identique au numéro figurant sur
client en conditions de fonctionnement réelles. Le client doit donc I'étiquette du contrdleur.

vérifier la conformité CEM de ses machines et équipements dans leur (2) Vérifiez la compatibilité de la configuration E/S
ensemble.

parallele (NPN ou PNP).

[Produits conformes UL]
Lorsque la conformité a la norme UL est requise, le moteur électrique et

le contréleur doivent étre utilisés avec une alimentation de classe 2 i 4
UL1310. [@M m_]

- J

 Reportez-vous au manuel d'utilisation des produits.
A télécharger sur notre site Web : http://www.smc.eu
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Serie LER

Type moteur pas-a-pas (Servo/24 Vcc)

Controleurs compatibles

Type avec entrée | Type sans Type a entrées
de données de programmation impulsionnelles
positionnement
Type |
s
JXC51
Série LECP1 LECPA
JXC61 c c
Permet de configurer e fonctionnement
] N (donnges de positionnemen) sans Fonctionnement a
CETEE R ED Paraliéle E/S recouri & un ordinateur ou & wn boltier | signaux impulsionnels
de commande
. Moteur pas a pas Moteur pas a pas
Moteur compatible |~ o\ /o4 vicc) (Servo/24 Vce)
Nombre maximum de " "
données de positionnement 64 points 14 points -
Tension d’alimentation 24 Vcce
Type aentrée | Typeaentréediecte | Type aentrée | Typeaentréediecte | Type aentrée | Typedentréediecte | Type aentrée | Type aentrée | Typeaentréedirecte | Type a entrée
directe EihercATO avec directe EtherNetIP™avec | directe PROFINET avec directe directe 10-Link | 0-Linkavec directe CC-Link
EtherCAT® sous-onction STO EtherNet/IP™ | sousonction STO PROFINET sousonction STO DeviceNet™ sous-fonction STO
y ) )
O
Type E |
Ve / e iz _d
Série JXCE1 JXCEF JXCOF JXCP1 JXCPF JXCD1 JXCLA1 JXCLF JXCM1
Caractéris- Entrée Entrée directe Entrée difecte Entrée directe Entrée Entrée directe Entrée directe Entrée Entrée directe Entrée
e directe EtherCAT avec EtherNet/[P™ EtherNetIP™avec | directe PROFINET avec DeviceNet™ directe 10-Link avec directe
i EtherCAT | sous-onction STO sous-fonction STO | PROFINET | sous-fonction STO 10-Link sous-fonction STO |  CC-Link
Moteur . N
compatible Absolu sans batterie (moteur pas-a-pas 24 Vcc)
Nombre de données de .
positionnement max, 64 points
Tension
d'alimentation 24 Vee
14

O
2




Table rotative électrique Seérie LE R

Type moteur pas-a-pas (Servo/24 Vcc)

Caractéristiques
Moteur pas a pas (Servo/24 VDC)
Modgle LERCI10K | LERO10J | LERCI30K | LERCI30J | LERCI50K | LERCI50
Angle de rotation [°] 310 320
Pas de la vis sans fin [°] 8 12 8 12 7.5 12
Couple de rotation max. [N-m] 0.32 0.22 1.2 0.8 10 6.6
g Couple max. en poussée 40250 % [N-m]*!*3 | 0.1340.16 | 0.09a0.11 | 0.4820.60 | 0.322040 | 404 5.0 | 2.62a3.3
= inertie  |LECP1/ JXCLI1 0.035 0.015 0.13 0.05
g | Moment dinere 0.0040 | 0.0018
% | Max. [kgm?] LECPA/JXCLI3 0.027 | 0.012 0.10 0.04
-3 | Vitesse angulaire [*/sec] 2 | 202280 | 30 & 420 | 20 4280 | 30 & 420 | 20 4280 | 30 & 420
é Vitesse de poussée [°/sec] 20 30 20 30 20 30
Accélération/Décélération angulaire max, ‘/sec’] *3 3000
= Standard +0.2
& | Jeu fonctionnel [*] (-osere 0.3
c scisi +0.1
o haute précision
'C | Répétitivité de | Standard +0.05
£ | positionnement [*] | Modzle =0.05 +0.03
© haute précision =\
3 Jeuau point mort [°] #4 Standard 0.3 max 0.8 max.
%’_ r:lﬂzlzrécision ' ' 0.2 max.
#1 La précision de l'effort de poussée est LER10 : =30 % (E.M.), | = | Résistance aux impacts / vibrations [m/s?] *5 150/30
LER30 : +25 % (E.M.), LER50 : +20 % (E.M.). 12 - - = -
«2 L'accélération angulaire, la décélération angulaire et la 5] Type de commande Vis sans fin + Entrainement par courroie
vitesse angulaire peuvent fluctuer en raison de variations du o Fréquence d'utilisation max. [c.p.m] 60
moment d'inertie. S . P N
Reportez-vous aux graphiques en pages 3 et 4 "Moment O | Plage de température dutilisation [*C] 5a40
d'inertie—Accélération/Décélération angulaire, Couple effectif— Plage d'humidité ambiante [%HR] 90 max. (sans condensation)
Vitesse angulaire" pour confirmation.
+3 La vitesse et la force peuvent changer en fonction de la Masse [Kg] Sta‘ndard 0.49 11 2.2
longueur de cable, de la charge et des conditions de M rscision 0.52 1.2 24
montage. De plus, si la longueur de céble dépasse de 5 m, il /
diminuera jusqu'a 10 % tous les 5 métres. (A 15 m : Angle d -2 . 180
Réduction allant jusqu’a 20 %) ngle de levier (1 pc.)
=4 Une valeur de référence pour la correction d’'une erreur dans 2 r?tatlon 3
une opération réciproque. o [’] . 90
5 Résistance aux chocs : Aucun dysfonctionnement de Ia table % levier (2 pes.)
lors du test de chute en position axiale et o© | Rénatitivité 3 [a fi o
perpendiculairement a I'axe de la vis. (Test réalisé avec 0 Repett:tl\tll'te a Ita fin de course 'Y +0.01
I'actionneur a I'état initial.) = avec butee externe
Résistance aux vibrations : Aucun dysfonctionnement n'a été | .« | Plage de réglage de butée externe [°] +2
observé dans un test réalisé sur la plage de 45 2 2000 Hz. Le | @
test a été réalisé dans les sens axial et perpendiculaire surla | -2lexterne Sta‘ndard 0.55 1.2 25
vis principale. (Test réalisé avec l'actionneur a I'état initial.) g Masse | evier (1 pc.) mﬁz‘:récisio" 0.61 1.4 27
+6 Indique la tension maximale pendant le fonctionnement
(régulateur inclus). Cette valeur peut étre utilisée pour [kg] '3/?“9’“9 Sta‘ndard 0.57 12 2.6
sélectionner I'alimentation. levier (1pc.) | Modele . icion 0.63 1.4 2.8
€ | Taille du moteur 020 028 042
g Type de moteur Moteur pas a pas (Servo/ 24 VDC)
g’_ Codeur Incrémentale
:g Tension d'alimentation [V] 24 VDC =10 %
§ Tension [W] *6 Max. 14 Max. 42 Max. 57
Plage d'angle de rotation de la table
Butée externe : 180° Butée externe : 90°
M d Plage d'ajustement Plage d'ajustement Plage d'ajustement  Plage d'ajustement
I Oarlirgiﬁg e in de course de lavis deréglage  de la vis de réglage de lavis de réglage  de la vis de réglage

(Origine) Note 3)

Note 2)
Origine
Fin de course)

« Les figures indiquent la positon d'origine de chaque actionneur.

«1 Plage dans laquelle la table peut se déplacer lorsqu'elle retourne a l'origine.

Veillez a ce que la piece montée sur la table ne géne pas les pieces et les équipements autour de la table.
«2 Position aprés retour a I'origine.
«3[ ] Le nombre entre parenthéses indique I'endroit auquel le sens de retour a l'origine a changé.

Z;SMC 15



Série LER

Type moteur pas-a-pas (Servo/24 Vcc)

Construction

NN

@\@\ @\ Modele a butée externe
1 \» 1 )

IR

—

Modele standard Modele haute précision

N

hﬁjﬁ ®
. 1

% i
| " i =

] | e [ ]
Nomenclature Nomenclature

N° Description Matiere Note Ne. Description Matiere Note
1 |Corps Alliage d'aluminium Anodisé 22 | Table Alliage d'aluminium Anodisé
2 | Plaque latérale A Alliage d'aluminium Anodisé 23 | Bras Acier carbone | Traité thermiquement, nickelé
3 | Plague latérale B Alliage d'aluminium Anodisé 24 | Support Alliage d'aluminium Anodisé
4 | Vis sans fin Acier inoxydable | Taié termiguement + ratement spécia . , ) Traité thermiquement,

- — - - - 25 | Vis de réglage Acier carbone .
5 |Pignon Acier inoxydable | Taié thermiguement + ratement spécial Chromé
6 | Couvercle du palier Alliage d'aluminium Anodisé
7 | Table Alliage d'aluminium
8 |[Joint Acier inoxydable
9 | Support de palier Alliage d'aluminium
10 | Couvercle Alliage d'aluminium
11 | Vis de position d'origine Acier carbone
12 | Poulie A Alliage d'aluminium
13 | Poulie B Alliage d'aluminium
14 | Fil noyé NBR
15 | Plaque de moteur Acier carbone

Modéle Palier a billes &

16

standard _|gorge profonde

Modele haute |Guide a billes
précision spécial

17

Palier a billes a gorge profonde

18

Palier a billes a gorge profonde

19

Palier & billes a gorge profonde

20

Courroie

21

Moteur pas a pas (Servo / 24 Vcc)

16

O
2



Dimensions

Table rotative électrique Série L ER

Type moteur pas-a-pas (Servo/24 Vcc)

LER100 (Angle de rotation: 310°)

= 240 (connexion du cable moteur : coté gauche)

=300 (connexion du cable moteur : modele standard)

A

Marque de la position d'origine

Vis de commande manuelle
(des deux cotés)

H1

i a .?\E:;i"ﬁ:‘:::::::
e
2xM6x1.0x12
) ©
<t
5
3 i
g 5 2 |14
g B @ 43h8 (o)
i £ @ 42h8 (-003)
& ;:T’ ;E” @ 8 (traversant)
£ % S
= x
£ Ak
5 1]_ : b ]
= m ] it
j || @ 15H8 (3%)
2.1 83 [ 22
NS
§ 6 xM4x0.7x6
5% 72
. ) 5 Ny 41 ‘%&
@\ A\ » oz
Qﬁe o \'%
o &
O
%
7 &
Al S -
>
Profondeur de lamage 2 x @ Ef 52 RS Z X @ 5.2 (traversant)

Profondeur 5.5

LERO10-2 (Angle de rotation: 180°)

LERI10-3 (Angle de rotation: 90°)

= 240 (connexion du cable moteur : cAté gauche)

= 300 (connexion du cable moteur ; modéle standard)

2xM6x1.0x12

@ 42h8 (Sox)

i

(des deux cotés)

__Longueur effective de précision

@ 18H8 ('3%")

Longueur effective de précision

@ 8 (traversant)

) ©
<
] &
=}
8 == ==
S 2 |14
ol
3 n @ 43h8 (20s0) Vis de commande manuelle
=|
I
o

4.8

H3

wn
% S —
o~

q ' —

G = |

S | @ 15H8 (5°7)

21 | 83 |21
92
a0
2xM5x 0.8 (Vis de réglage)
6 XM4x0.7x6
E—— o b 41 5 %
= <

= 9‘?,7
g n : f I (éa ’/9*
o N . 2
g o >
3 &
=2 2885 a €
S £ de foncigy
H , nemenzdu[,,as)

\ote) Non compatible avec le modele a
angle de rotation de 180° (LERJ10-2)

&
N Profondeur de lamage 2 x @ 9

2 X @ 5.2 (traversant)

% S\VC

Profondeur 5.5

o
- S
i

Dimensions [mm]
Modéle H1 | H2
LER10 | 10 | 35
LERH10 | 17 | 105
n
S| o T
1
' e Ty
65.8 ~
76 e
Dimensions [mm]
Modéle | H1 | H2 | H3
LER10 | 10 | 35| 9
LERH10 | 17 | 105 | 16
17



série LER
Type moteur pas-a-pas (Servo/24 Vcc)

Dimensions

LERO300 (Angle de rotation: 320°)

=250 (connexion du cable moeur : cté gauche)

=250 (connexion du cable moteur ; modéle standard)

2XM8x1.25x16

A

> + O
mn
5 ~
[} "
=] S
5 2 2] 25
<] i _;‘» 0
= S| 2 2 648 (oo ). Marque de la position d'origine
2 gl 2 @ 63h8 (Soss ) 10039
g | = @ 32H8 ('4) Vis de commande manuelle
;,:g:’ £ g P 17 (traversant) (des deux cotés) © E'
< % : w0 :
= x
g ! — o 1 N Yo
: o) e SSemir-E_—-: 2 EE
‘ @ 22H8 (2°) | 882 ~
2.4 107 102 S
Profondeur de lamage 2 x @ 11 Profondeur 6.5
6XxM5x0.8x8
2 L 49 Z
% <—.‘ %
A
' . Dimensions  [mm]
7 Modele | H1 | H2
e
3 2 x @ 6.8 (traversant) LER30 13 4.5
%o LERH30 | 22 | 135
75 %
LER30-2 (Angle de rotation: 180°)
LER30-3 (Angle de rotation: 90°)
- =250 {connesion du cable moteur : dté gauche) = 250 (connexion du cable moteur : modele standard)
T — B
2xM8x1.25x 16
: ©
n
5 o~
[0 "
] 8
o o 8
° u| § g 2 |25 g
S 5 %
s g 5 @ 64n8 ($0s)
So S 5 0 Vis de commande manuelle
¢ ol 2 @ 63h8 (-
e HIlE ﬂ)’ @ 32H8 (3°) (des deux cotés) -
e E g @ 17 (traversant) =1 E
== i
=2 | <
g — ~f o N
: IR =="—==mm alg  ole
] m_[ | @ 2218 (+g.033)
2.4 107 |24 S
127
5.5 Profondeur de lamage 2 x @ 11
6 xM5x0.8x8 __2XM6 x 1.0 (vis de réglage) Profondeur 6.5
~ 14.5
s 2 . .
] M 49 Dimensions [mm]
g; gL ! Modéle | H1 | H2 | H3
IS 2 LER30 | 13 | 45[125
E LERH30| 22 | 135 215
=
g \
g9 §
=| @ \

Note) Non compatile avec le modele & angle de rotaton de 180° (LERTI30-2) 75

—_—

18




Table rotative électrique Série L ER
Type moteur pas-a-pas (Servo/24 Vcc)

Dimensions

LERDO500 (Angle de rotation: 320°)

= 240 (connexion du cable moteur :

=230 (connexion du cable moteur : ¢6té gauche) 2 .30 modéle standard)
o — —
5 - =
z
- T o
2XxM10x1.5x20 °
= 8|3 7608 (Sois ) o
t% % 2 0 7408 (00 ). 5 35HB (0 Marque de la position d'origine
5 2 35H8 (b ™) Vis de commande manuelle o —
g S @ 20 (traversant) (des deux cotés) = T
g o = =
s — o
%’ % \ g Tl
i o | s
[ N
+0.033
jpe ? 26H8 (o ) 114.2 ~
133 ©
6 xM6x1.0x10
5
9,4 57
- ,
Lt | %,
Q X% Dimensions [mm]
Profondeur de lamage @ 14 o o ERCY S
Profondeur 8.5 G Modéle | H1 | H2
b LER50 | 16 | 5.5
& LERH50 | 26 | 15.5
Y \2 x @ 8.5 (traversant)
%
90 QN
LER50-2 (Angle de rotation: 180°)
H . o]
LERCIS0-3 (Angle de rotation: 90 ) ~ 240 (connexion du cable moteur:
=230 (connexion du cble moteur : cAté gauche) modéle standard)
0 — | o
3 =1 &
o
=
3
©
2xM10x15x20 /] = |
o g 5 u D 76h8 (oo ) L Vis de commande manuelle
g €8 @ 74h8 (o (des deux cotés)
g g = 4L @ 35H8 (+gv039) o o .
gl g @ 20 (traversant) ~ S| S T
2 2 = (o)) mmm—
i N ol e N
s J( ol Iy
] ﬂ
T +0.033
@ 26H8 (0 ) 114.2 ~
3 127 3 133 s}
152 Profondeur de lamage 2 x @ 14
6xM6x1.0x10 6 Profondeur 8.5
2 x M8 x 1.25 (vis de réglage)
g Y 19 -
- n ’Zf"% 57 %
S > ; P
g Nt 1 T - % Dimensions [mm]
8 i : 3
sl g © . SN Modele | H1 | H2 | H3
8 & LER50 | 16 | 55155
g = ; LERH50 | 26 | 15.5 | 2555
5 4
g 6(/’/398 e £
2 Onctio,
S| © N m
< ent q, br, )
3 L -
; =)

)
Note) Non compatible avec le modele a angle de rotation de 180° (LERCI50-2) & S \2x@85 (traversant)

ZSVC 19




Table rotative électrique C€ S

Série LER LERr10.30.50

Pour passer commande

Série JXCL]

LER [ |[10][K]- 1 —R1§CD17T§

o

Pour plus de détails sur ces
* controleurs, consultez la page 21.

®Angle de rotation [°]

L1 [ 360
@ pPrécisiondelatable @ Taille © couple de rotation max. [N-m]
— Standard 10 Symhole] Tipo | LER10 | LER30 | LER50
H Type haute précision 30 K [Couple élevé| 0.32 1.2 10
50 J Standard 0.22 0.8 6.6
6 Connexion du cable moteur : 9 Type de cable pour I'actionneur/Longueur?
Modele standard (connexion cété droit) Céble standard [m] Cable robotique [m]
— | Sanscable R1 1.5 RA 10%*1
S1 1.5 R3 3 RB 15%1
o S3 | 3 R5 | 5 RC | 20+
S5 5 R8 81

20



Seérie JX CI:' (Pour plus de détails, reportez-vous a la page 22.)

Rotation continue (360°)

Table rotative électrique Seérie LE R
Type moteur pas-a-pas (Servo

0 Controleur
—_ Sans controleur
com Avec controdleur
e >: .........................................
............................... I R o ) »
Interface (Protocole del l o Connecteur de comml{nlcatlon Céble E/S* .
communication/Entrée/Sortie Montage . Symbole Modele _ Interface applicable
Nombre d'axes, caractéristique spéciale 7 Montage par vis — Sans accesso.| re - - - — -
5 8+3 Rail DIN S Connecteur de communication droit [DeviceNet™ CC-Link|
ymbole Type Avec sous- —
Standard foncton STO T Connecteur de communication en T Ver.1.10
5 |Entrada paralela (NPN)| @ © Nombre d’axes, caractéristique spéciale 1 C""P le /S (1.5 m) Entrée paraliéle
6_[Entada paraa PP @ Nombre | Caracéisiaues | o cape B8 43 m) e e P
E EtherCAT [ ] [ ) Sl d’axes techniques ave (5 m) ce paralléle (PNF)
9 | EtherNet/IP™ | @ [ ] 1 |Axesimple| Standard
P | PROFINET ® ® E Axe Avec sous-
D | DeviceNet® [ ] simple | fonction STO
L 10-Link [ [ ]
M CC-Link [ ]

+1 Fabriqué sur commande (Cable robotique uniquement)

+#2 Le cable standard doit étre utilisé sur des pieces fixes uniquement.
Pour une utilisation en dynamique, sélectionnez le cable robotique.

+3 Le rail DIN n'est pas inclus. Il doit étre commandé séparément.

+4 Sélectionnez « — » pour autre que DeviceNet™, CC-Link ou entrée paralléle.
Sélectionnez « — », « S » ou « T » pour DeviceNet™ ou CC-Link.
Sélectionnez « — », « 1 », « 3 » ou « 5 » pour entrée parallele.
/\ Précaution

[Produits conformes CE]

(D La conformité EMC a été testée en combinant la série d'actionneurs
électriques LER et la série de controleurs LEC.
La conformité CEM dépend de la fagon dont le client a configuré son
panneau de commande avec ses autres équipements et cables
électriques. Par conséquent, la conformité aux directives EMC ne peut
pas étre certifiée pour les pieéces SMC intégrés aux équipements du
client en conditions de fonctionnement réelles. Le client doit donc
vérifier la conformité CEM de ses machines et équipements dans leur
ensemble.

[Produits conformes UL]

Lorsque la conformité a la norme UL est requise, le moteur électrique et

le contréleur doivent étre utilisés avec une alimentation de classe 2

UL1310.

N

-

a . R
L'actionneur et le controleur sont vendus ensemble.

Vérifiez que la combinaison du contréleur
et de l'actionneur est correcte.
<Contrdlez les points suivants avant toute utilisation.>

(@ Vérifiez le numéro du modele sur I'étiquette de l'actionneur. A
Il doit étre identique au numéro figurant sur
I'étiquette du controleur.

(2) Vérifiez la compatibilité de la configuration E/S

parallele (NPN ou PNP).

™ @

* Reportez-vous au manuel d'utilisation des produits.

A télécharger sur notre site Web : http://www.smc.eu
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Serie LER
Type moteur pas-a-pas (Servo/24 Vcc)

Controleurs compatibles

Type avec entrée
de données de
positionnement

Type

Série JXC51
JXC61

Caractéristiques Parallele E/S

Moteur compatible

Moteur pas a pas

(Servo/24 Vcc)
Nombre maximum de "
données de positionnement 64 points
Tension d’alimentation 24 Vce
Type aentrée | Typeaentréediecte | Type aentrée | Typeaentréediecte | Type aentrée | Typedentréediecte | Type aentrée | Type aentrée | Typeaentréedirecte | Type a entrée
directe EihercATO avec directe EtherNetIP™avec | directe PROFINET avec directe directe 10-Link | 0-Linkavec directe CC-Link
EtherCAT® sous-onction STO EtherNet/IP™ | sousonction STO PROFINET sousonction STO DeviceNet™ sous-fonction STO
) ) | \
O
Type |
< 2 Z ve va 4
Série JXCE1 JXCEF JXC91 JXCOF JXCP1 JXCPF JXCD1 JXCLA1 JXCLF JXCM1
Caractéris- Entrée Entrée directe Entrée difecte Entrée directe Entrée Entrée directe Entrée directe Entrée Entrée directe Entrée
tiques directe EtherCAT avec EtherNet/[P™ EtherNetIP™avec | directe PROFINET avec DeviceNet™ directe 10-Link avec directe
EtherCAT | sous-onction STO sous-fonction STO | PROFINET | sous-fonction STO 10-Link sous-fonction STO |  CC-Link
Moteur . N
compatible Absolu sans batterie (moteur pas-a-pas 24 Vcc)
Nombre de données de )
positionnement max, 64 points
Tension
d'alimentation 24 Vee
22

O
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Table rotative électrique Série LE R

Type moteur pas-a-pas (Servo/24 Vcc)

Caractéristiques

Moteur pas a pas (Servo/24 VDC)

Modgle LERCI10K | LERCI10J | LERTI30K | LERCI30J | LERCI50K | LERCI50J
Angle de rotation [°] 360
Plage de réglage d'angle [°] *9 +20000000
Couple de rotation max. [N-m] 0.32 0.22 1.2 0.8 10 6.6

Couple max. en poussée 40 250 % [N-m] *'*3 | 0.1320.16 | 0.09a0.11 | 0.4820.60 | 0.324040 | 4.025.0 | 262 3.3
Moment d'inertie max. [kg-m2] *2*3 | 0.0040 | 0.0018 | 0.035 | 0.015 0.13 0.05

3 | Vitesse angulaire [°/sec] *2*3 202280 |30a420|20a280|30a420|20a280|30a420
E Vitesse de poussée [°/sec] 20 30 20 30 20 30
S Accélération/Décélération angulaire max. [*/sec?] *2 3000
o . -~ | Standard +0.2
g Jeu fonctionnel '] Modele haute précision =03 +0.1
& | Répétitivité de Standard £0.05 +0.05
S| positionnement [*] | Modele haute précision - +0.03
:'z Jeu au point | Standard 0.3 max 0.3 max.
@ | mort [7] *4 Modgle haute précision ) ) 0.2 max.
S | Résistance aux impacts / vibrations [m/s?] *5 150/30
g Type de commande Vis sans fin + Entrainement par courroie
Fréquence d’utilisation max. [c.p.m] 60
Plage de température d'utilisation [°C] 5a40
Plage d'humidité ambiante [%HR] 90 max. (sans condensation)
. [Kg] Standard 0.51 1.2 2.3
Modeéle haute précision 0.55 1.3 2.5
¢ | Taille du moteur [J20 128 142
§ Type de moteur Moteur pas a pas (Servo/ 24 VDC)
S | Codeur Incrémentale
‘S [ Capteur de proximité (pour retour a o
Sl N S . ils
2 I'origine) / Circuit d'entrée
7 | Capteur de proximité (pour retour a 1 entrée
'@ | l'origine) / Point d'entrée
& | Tension d'alimentation [V] 24VDC 10 %
& [ Tension [W] * Max. 14 \ Max. 42 | Max. 57

#1 La précision de I'effort de poussée est LER10 : +30 % (E.M.), LER30 : 25 % (E.M.), LER50 : 20 %
(E.M.).

#2 L'accélération angulaire, la décélération angulaire et la vitesse angulaire peuvent fluctuer en raison
de variations du moment d'inertie. Reportez-vous aux graphiques en pages 3 et 4 "Moment
d'inertie—Accélération/Décélération angulaire, Couple effectif—Vitesse angulaire" pour confirmation.

=3 La vitesse et la force peuvent changer en fonction de la longueur de céble, de la charge et des
conditions de montage. De plus, si la longueur de cable dépasse de 5 m, il diminuera jusqu'a 10 %
tous les 5 métres. (A 15 m : Réduction allant jusqu’a 20 %)

x4 Une valeur de référence pour la correction d’une erreur dans une opération réciproque.

+5 Résistance aux chocs : Aucun dysfonctionnement de la table lors du test de chute en position axiale
et perpendiculairement a I'axe de la vis. (Test réalisé avec I'actionneur a I'état initial.)

Résistance aux vibrations : Aucun dysfonctionnement n'a été observé dans un test réalisé sur la
plage de 45 & 2000 Hz. Le test a été réalisé dans les sens axial et perpendiculaire sur la vis
principale. (Test réalisé avec l'actionneur a I'état initial.)

=6 Indique la puissance maximale pendant le fonctionnement (régulateur inclus). Cette valeur peut étre
utilisée pour sélectionner I'alimentation.

#7 L'angle affiché sur le moniteur est automatiquement réinitialisé a 0° tous les 360°.

Pour définir un angle (position), utilisez la méthode de fonctionnement INC « relative ».
Un bon fonctionnement est impossible lorsqu'un angle de 360° ou plus est défini a I'aide de la
méthode de fonctionnement ABS « absolue ».

Plage d'angle de rotation de la table

Marque de
I'origine

horaire (+)

Origine*2

#1 Plage dans laquelle la table peut se déplacer.
Veillez a ce que la piece montée sur la table ne géne pas les
antihoraire (-) piéces et les équipements autour de la table.
#2 La plage de détection du capteur est reconnue comme origine.
Lorsqu'elle détecte le capteur, la table tourne en sens inverse a
l'intérieur de la plage de détection du capteur.

smcC 28
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série LER
Type moteur pas-a-pas (Servo/24 Vcc)

Construction

Modéle standard

6 16

ml || I

i
/@

19

Modele haute précision

T

O

= 7l
=

T | U

RN

b b d

16

I

BRI ml | |
Nomenclature Nomenclature (modele 360°)
N©. Description Matiere Note N°. Description Matiere Note
1 |Corps Alliage d'aluminium Anodisé 21 | Index de détection Acier inoxydable
2 |Plaque latérale A Alliage d'aluminium Anodisé 22 | Support de capteur | Acier carbone Chromé
3 |Plaque latérale B Alliage d'aluminium Anodisé i Anodisé
Traité thermiquement 23 Entretoise de Alliage d'aluminium | (Seulle modele haute précision peut
4 |Vis sans fin Acier inoxydable e I o support de capteur dtre utiise)
+ traitement spécial _
] o Traité thermiquement 24 | Ecrou carré Alliage d'aluminium
5 | Pignon Acier inoxydable + taitement spécial o5 Capteur de proximi- B
6 | Couvercle du palier Alliage d'aluminium Anodisé te
7 | Table Alliage d'aluminium
8 | Joint Acier inoxydable
9 | Support de palier Alliage d'aluminium
10 | Couvercle Alliage d'aluminium
11 | Poulie A Alliage d'aluminium
12 | Poulie B Alliage d'aluminium
13 | Fil noyé NBR
14 | Plague de moteur Acier carbone
Modele Palier a billes a
15 staqdard gorge profonde .
Modéle haute Guide & billes
précision spécial
16 | Palier a billes a gorge profonde —
17 | Palier a billes a gorge profonde —
18 | Palier a billes a gorge profonde —
19 | Courroie —
20 | Moteur pas a pas (Servo / 24 Vcc) —
24

O



Dimensions

Table rotative électrique Série L ER
Type moteur pas-a-pas (Servo/24 Vcc)

LERLI10C]

= 240 (connexion du cable moteur : coté gauche)

=

=300 (connexion du cable moteur : modele standard)

h

=]

=300 (connexion du cable capteur : modéle standard) |

== =1 |

15|

20

=~ 300 (connexion du cable capteur : c6té gauche) 2 (|14
()
~ kel
Q
gl 2 @ 43h8 (-0 )
o 8 0
g g @ 42h8 (0039 )
g 85 @ 18H8 (0%)
% glg @ 8 (traversant) "
{5} g Q
© ™ =
5 — Q N
£} [is
2 ‘
3 I
T m N
@ 15H8 ("5°%)
2.1 83 2.1
[
3
o
OO,
°,
72 >
’%
6XxM4x0.7x6 2 %
- o 41 %
Profondeur de lamage 2 x @ 9 Profondeur 5.5
a3 1]
| 8
IS
\ 2 x @ 5.2 (traversant)
s S
52
Dimensions [mm]
Modele H1 H2 H3
LER10 10 3.5 4.8
LERH10 17 10.5 11.8

O
2

Vis de commande manuelle

(des deux cotés)

Marque de l'origine

—
N
: o E
|
@ N
| o
™
o 3
10.5 65.8 N
o
11 76
25



Rotation continue (360°)

Série LER

Type moteur pas-a-pas (Servo/24 Vcc)

Dimensions

LERLI30

=~ 250 (connexion du cable moteur :

= 250 (connexion du cahle moteur : modele standard

L”ﬁfl/::/‘,,

—

‘:” c6té gauche)
e
I

)

+0.018
0

profondeur 5

4H8 (

2XxM8x1.25x 16

20

Sl ol L ‘
| 250 (connexion du cable capteur :

c0té gauche)

=8

Longueur effective de
=2

précision

1Y
1
= CEE@

| —
2 25 =250 (connexion du cable capteur : modéle standard)
@ 64h8 ( 904s)
@ 63h8 (9046 )
@ 3208 ("5°)
@ 17 (traversant)
i

Longueur effective de précision

Vis de commande manuelle

(des deux cotés)
Marque de l'origine

2.4

@ 22H8 ("%

107

6 XM5x0.8x8

Profondeur de lamage 2 x @ 11
Profondeur 6.5

M 49

2 x @ 6.8 (traversant)
%

Y 5
N\
g T
75
Dimensions [mm]
Modéle | H1 | H2 | H3
LER30 13 45 | 78
LERH30 | 22 | 135 | 16.8
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O
2
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Dimensions

Rotation continue (360°)

Table rotative électrique Série L ER
Type moteur pas-a-pas (Servo/24 Vcc)

LERLI50

=230 (connexion du cable moteur ;

c0té gauche)

Do~
! ?\"\‘ﬁ"ﬁf:::
| S

izl —-"

+8,o1s)
profondeur 5.5

5H8 (

= 240 (connexion du cable moteur :
modéle standard)

20

=

2xM10x1.5x20

=

-
] .

Ry S - ’
| =250 (connexion du cable capteu

2 30 =~ 250 (connexion du céble capteur :
c0té gauche) modele standard)

[}

o

¢
- B @ 76h8 (0046 )
— (9]
w5« 0
- 8 1 @ 74h8 (.0,045 )
S| 5¢ +0.039

o
l§ ué,:i’ @35H8 (o ) Vis de commande manuelle 216 e rorigine
sl 5@ @ 20 (traversant (des deux cotés)
g - Q) ) %
2 = 7 | Sl
g t IS ™7 T
o —Lﬁ__ D ) ~ ]
§ o I
j=2
§ H — j o
old ©
NN
= {I'm > 8 @ °
N
@ 26H8 (0%*) 114.2
3| 127 3 145 133
&
g2
e
%
113 %
2 &
6 X M6 x 1.0 x 10 o2 57 3,
Profondeur de lamage 2 x @ 14 In

Profondeur 8.5

@

&\\\

< %
2 x @ 8.5 (traversant)

N CY/AN

/

S5

(|

90

&
Dimensions [mm]
Modéle H1 H2 H3
LER50 16 55 | 10.8
LERH50 | 26 | 155 | 20.8

SMC 27

N



Al

seérie LER

Précautions specifiques au produit 1

Veuillez lire ces consignes avant utilisation. Reportez-vous au dos de couverture pour les consignes
de sécurité et au manuel de I'utilisateur pour les précautions d'utilisation des actionneurs électriques.

Il est disponible en téléchargement sur notre site Web : http://www.smc.eu

|

Conception et sélection \

|

Montage \

AAttentlon

. Si les conditions de fonctionnement impliquent des variations de
charge, des mouvements ascendants/descendants ou des chan-
gements de la résistance de frottement, veillez a ce que toutes les
mesures de sécurité soient en place pour palier a toute blessure
de I'opérateur ou a tout endommagement de I'équipement.

Si vous ne prenez pas ces mesures, la vitesse de fonctionnement peut augmen-
ter ; le personnel risque alors d'étre blessé et I'équipement endommagé.

2. Une panne de courant peut entrainer une diminution de la force

de pousseée ; veillez a ce que toutes les mesures de sécurité
soient en place pour palier a toute blessure de I'opérateur ou a
tout endommagement de I'équipement.

Lorsque le produit est utilisé pour le bridage, la force de serrage peut étre
diminuée en raison d'une panne de courant, ce qui crée potentiellement une
situation dangereuse au cours de laquelle la piece est relachée.

A Précaution

1. Silavitesse de fonctionnement est définie sur une valeur trop rapide et si

le moment d'inertie est trop important, le produit risque d'étre endommage.
Définissez des conditions de fonctionnement du produit adéquates en
fonction de la procédure de sélection du modele.

2. Sivous avez besoin d'une précision de répétitivité supérieure, utilisez

le produit avec une butée externe, avec une répetitivitt de+0.01°
(180° et 90° avec un ajustement de +2°), ou en stoppant directement
la piéce avec un objet externe en utilisant I'opération de pousseée.

3. Sivous utilisez une table rotative électrique avec une butée

externe, ou en arrétant directement la charge de maniere ex-
terne, veillez a ce que [I'opération de poussée] soit utilisée.
Veillez aussi a ce que la piéce ne subisse pas de choc externe durant 'opération de
positionnement ou dans la plage de 'opération de positionnement.

|

Montage

A\ Attention

1. Ne laissez pas tomber la table électrique rotative et ne la cognez

pas lors du montage pour éviter les rayures et les bosses.

Une déformation, méme légere, peut altérer la précision de I'appareil
et provogquer une panne.

2. Lors du montage de la charge, serrez les vis de

montage dans la plage de couple spécifiée.

Un serrage des vis avec un couple supérieur a celui recommandé peut
entrainer un dysfonctionnement, tandis qu'un serrage avec un couple
inférieur peut entrainer le déplacement de la position de montage.

Montage de la piece sur la table rotative électrique

La charge doit &tre montée selon le couple de serrage spécifié dans le tableau ci-dessous. Vissez-le dans le tarau-
dage. Des taraudages longs peuvent entrer en contact avec le corps et provoquer des dysfonctionnements, efc.

Modéle Vis Longueur de | Couple de serrage
taraudage [mm] max.[N-m]
LER[CI10 M4 x 0.7 6 1.4
LERLCI30 M5 x 0.8 8 3.0
LERLCI50 M6 x 1 10 5.0

3. Lors du montage de la table rotative électrique, serrez

28

les vis de montage dans la plage de couple spécifiée.
Un serrage des vis avec un couple supérieur a celui recommandé peut
entrainer un dysfonctionnement, tandis qu'un serrage avec un couple
inférieur peut entrainer le déplacement de la position de montage.

A\ Attention

4

5.

6.

ZSNC

Montage par trou traversant

Montage / Base du corps Montage / Haut du corps

1
Modéle Vis Couple de serrage
max.[N-m]
LERLCI10 M5 x 0.8 3.0
LERLCI30 M6 x 1 5.0
LERLI50 M8 x 1.25 12.0

Montage par trou taraudé

Montage / Base du corps

Modéle Vis Couple de serrage| Prof. de vissage
max.[N-m] max [mm]
LERCI10 M6 x 1 5.0 12
LERLCI30 M8 x 1.25 12.0 16
LERCI50 | M10x1.5 25.0 20

. Des trous de piétage sont prévus sur la fagade de

montage. Servez-vous en si nécessaire pour un po-
sitionnement précis de la table rotative électrique.

Si vous devez utiliser la table rotative électrique lorsqu'elle
n'est pas alimentée, utilisez les vis de commande manuelle.
Quand le produit est actionné a l'aide des vis de commande manuelle, vérifiez la position
des vis de la commande manuelle du produit, et prévoyez I'espace nécessaire. N'appli-
quez pas un couple excessif aux vis de la commande manuelle car vous risqueriez de
causer des dommages et le dysfonctionnement du produit.

Le capteur de proximité pour le retour a I'origine du modele a
angle de rotation de 360° peut étre réglé a +30°. Lors du ré-
glage de la position du capteur de proximité pour le retour a
I'origine, serrez les vis a un couple de 0.6 £0.1 [N-m].

Bloc capteur
de proximité

Support de capteur L

L [mm] (réglage initial)
Modele Connexion du cable : standard / connexion du coté gauche
(Entre la surface d'extrémité du support du capteur et extrémité du capteur de proximité)
LERCI10-1 31/31
LER[I30-1 42/42
LERCI50-1 51.5/51.5




Al

seérie LER

Précautions specifiques au produit 2

Veuillez lire ces consignes avant utilisation. Reportez-vous au dos de couverture pour les consignes
de sécurité et au manuel de I'utilisateur pour les précautions d'utilisation des actionneurs électriques.

Il est disponible en téléchargement sur notre site Web : http://www.smc.eu

|

Manipulation \

|

Manipulation \

/A\Précaution

1. Si vous utilisez un guide externe, liez-le de facon a ce

qu'aucun impact ou aucune charge n'y soit appliqué.
Utilisez une liaison qui bouge librement (comme un accouplement).

. La force de déplacement doit étre équivalente a la

valeur initiale (100 %).

Si la force de déplacement est inférieure a la valeur initiale, il pourrait
y avoir une variation dans le temps de cycle, ou une alarme pourrait
&tre déclenchée.

. Signal de sortie INP

1) Opération de positionnement
Lorsque le produit atteint la plage de réglage des données de
positionnement [In position], le signal de sortie INP s'allume.
Valeur initiale : définie sur [0.50] minimum.

2) Opération de poussée

Lorsque la force effective dépasse [la valeur de déclenche-

ment LV] (y compris la poussée en cours d'opération), le si-

gnal de sortie INP s'allume.

Le [déclenchement LV] doit étre réglé entre 4 0 % et la

[force de poussée].

a) Pour que la [force de poussée] permette le bridage et
la butée externe, le [déclenchement LV] et la [force de
poussée] doivent étre réglés avec les mémes valeurs.

b) Lorsque la [force de poussée] et le [déclenchement
LV] sont définis sur une valeur inférieure a la plage
spécifiée, le signal de sortie INP s'allume a partir de la
position de départ de la poussée.

Plage de la force de poussée et du seuil de déclenchement

Modele | Valeur de consigne de la force de poussée [%] | Valeur de consigne du déclenchement LV [%]
LERLC] 40 4 50 40 a 50

. Lorsque la piéce doit étre arrétée par un actionneur

rotatif électrique a butée externe ou directement par
un objet externe, utilisez le mode « opération de
poussée ».

Veillez également a ce que la piéce ne subisse pas
d'impact extérieur pendant I'opération de positionnement
ou dans la plage de I'opération de positionnement.

Si le produit est utilisé en mode d'opération de positionnement,
un grippage ou d'autres problémes peuvent survenir lorsque le
produit / la piéce entre en contact avec la butée externe ou
I'objet externe.

. Lorsque la table est arrétée par le mode d'opération

de poussée (arrét ou bridage), réglez la position du
produit a 1° minimum de la piéce. (Cette position est
considérée comme la position de référence pour le
démarrage de la poussée.)
Si la position de départ des opérations de poussée (arrét ou
bridage) est définie comme identique a la position de butée
externe, les alarmes suivantes peuvent étre générées et I'opé-
ration risque de devenir instable.
a. « Echec de pos. ».
Il n'est pas possible d'atteindre la position de départ de
I'opération de poussée dans le temps visé.
b. « ALM de poussée ».
Le produit retourne en position de départ apres le dé-
marrage de l'opération de poussée.
c. « Dépassement de déviation ».
Un déplacement dépassant la valeur spécifique est généré
en position de départ de 'opération de poussée.

~
Z

6

9.

/A\Précaution

.Aucun effet de jeu n'est observé lorsque le produit

est arrété de maniere externe pendant I'opération de
poussée.

Pour le retour a l'origine, la position d'origine est définie par
I'opération de poussée.

.Pour le modeéle a butée externe, une vis de réglage

angulaire est fournie en standard.

La plage de réglage de l'angle de rotation est de + 2 ° a partir
de l'extrémité de la rotation angulaire.

Si la plage de réglage angulaire est dépassée, l'angle rotatif
peut varier en raison d'une force insuffisante de la butée ex-
terne.

Un tour de vis de réglage correspond environ a 1° de rotation.

. Dans le cas ou la gravité est ajoutée a la piece le
long du sens de rotation lorsque le produit est mon-
té verticalement, la piéce pourrait chuter si le signal
SVON est éteint ou si I'EMG n'est pas activé.

Lors du montage du produit, prévoyez un espace de
40 mm minimum pour couder les cables.

10. Le capteur de proximité de type 360° pour le retour a

I'origine réagit lorsqu'il s'approche de tout ce qui est
en métal. Pour cette raison, veillez a éloigner les
objets métalliques autres que le capteur de proximité
du capteur pendant le retour a la position d'origine.
Distance recommandée : 5 mm min.

|

Maintenance

1

SVC

ADanger

. Le modéle de palier haute précision est assemblé
sous presse. Il n'est pas possible de démonter le
palier.
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Liste des conformités CE/JUKCA/UL

* Pour connaitre les produits conformes aux normes CE, UKCA et UL, reportez-vous aux tableaux ci-dessous et aux pages suivantes.

Bl Controleurs “oO:conforme “x”: non conforme En Février 2022
Moteur compatible Série UK oWus Moteur compatible Série UK c@us
CR [ G | Cerfia V' Fier V] CA [ Corfmi | Certial ¥ Feer)
JXCE1 O @) E480340 LECSA O O E466261
JXC91 O O E480340 LECSB-T O O E466261
JXCP1 O @) E480340 LECSC-T O O E466261
N JXCD1 @) O | E480340 Servomoteur AC LECSN-T O | O | E466261
'\?g‘eertg/pzis\f‘[)pca)s JXCL1 O | O | E480340 LECSS-T | O | O | E466261
JXCM1 O O | E480340 LECYM O —
LECP1 O O | E339743 LECYU O X —
LECP2 o O | E339743 | .4 Seule I'option « Sans carte réseau » est conforme aux
LECPA | O | O | E339743 normes UL
JXC51/61 O O | E480340
JXCET1 O O | E480340
Moteur pas a pas JXC91 O O | E480340
(Codeur absolu sans JXCP1 O O | E480340
batterie) JXCD1 O O | E480340
JXCL1 O O | E480340
JXCM1 O O | EA480340
s JXC5H/6H O O | E480340
Moteur pas apas - = jyEH |0 [ O | E480340
haute performance JXCOH o) o) E480340
(Ering) JXCPH | O | O | E480340
Servomoteur
(24 VDC) LECA6 O O | E339743
JXC73 O X —
Moteur pas a pas —
(Servo/24 VDC) jiggg 8 x =
JXC92 O X —

B Actionneurs “O’:conforme “x”

:non conforme

En Février 2022

Moteur compatible Série E"E s Moteur compatible Série E"E s
CA [ Coomi ] Cral I i V] CA [ Gorfmi | Certfat Fiien)
LEFS @) 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‘E;‘f{,“&‘;“’ LEY O [ x —
LEM O X — LEY-X5/X7 | O x —
LEY O X — LEYG O X —
25A-LEY O X — LES O x —
N LEY-X5/X7 | O X — LESH O X —
M‘(’I‘rf;‘r;‘:::nfa’l’)as 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 — Servomoteur AC - SEAESS | O | x —
LEHZJ O X — LEJB @) x —
LEHF O X — LEY25/32/63| O X —
LEHS O X — LEY100 @) X —
LEFS O X — LEYG O X —
LEFB O X — LESYH O X —
LEKFS o X — * Les actionneurs commandés en tant qu'unités simples ne
. LEY o X — sont pas conformes UL.
Moteur pas a pas LEY-X8 O X —
(Codeur absolu sans LEYG @) X —
batterie) EES @) X —
LESH @] X —
LESYH O X —
LER O X —
LEHF O X —
Moteur pas a pas
haute performance LEFS O X —
(24 VDC)
Moteur pas a pas
(Codeur absolu sans LEFSLIG O | x —
batterie haute
performance) LEG X —
30
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Liste des conformités CE/JUKCA/UL

B Actionneurs (commandés avec un controleur) ‘O conforme

“x”: non conforme

«

" non applicable

En Février 2022

JXC51/61 JXCET1 JXCo1 JXCP1 JXCD1
Moteur compatible Série € s € cNus (€ A\ € A\ C€ cMhus
UK UK UK UK UK

CA [ Coomis | Certiat i) | SP [ Coromits | Cetca * Ftier) | SPY [ onfomié [ Ceta e (Fenent¥) | P [ Contoni ] erath i) | SO [ Cortormit | Gt Fsier )
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

e B B LEY-X5/X7 | O X — O X — O X — O X — O X —
(Servo/24 VDO) 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

JXCLA1 JXCM1 LECP1 LECP2 LECPA
Moteur compatible Série c € cWus c E s c € s ( € oW us c € oW us
UK UK UK UK UK

CA [ Coomi Certficat N (Fichier N') CA [Cormis Certficat N (Fchier ) CA [Coomis Cericat N° (Ficier ') CA [ Cotomie Certficat N (Fichier N') CA [ Coromis Certficat N (Fchier ')
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 | E839743 | 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 | x —
"?g‘e‘itg/‘;is\f‘D’gs LEYG O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | — | — - 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 | E339743 | — | — — 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

31




Liste des conformités CE/UKCA/UL

B Actionneurs (commandés avec un contr6|eur) “O": conforme “x”: non conforme “—": non applicable En Février 2022
JXC51/61 JXCE1 JXC9a1 JXCP1 JXCD1

A (CE e (CE gy, (CE A
UK UK UK
Conformié | Certicat N° Fichir ) CA [Coromis Certcat N° (Ficher \'| CA [Coromis Certficat N° (Fichier N') CA [ Coromie Certficat N (Fichier N') Conformié | Certicat N° (Fichier ')
x —

X — X — X — X —

Moteur compatible Série

LEFS
LEFB

LEKFS
LEY
Moteur pas a pas LEY-X8

(Codeur absolu sans LEYG

batterie) 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[O|O|OI0I010| BR m

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|x
|
O|O[0|0|0|0|0|0|0|0|O
X% % [x [ [x [ |x [x|x
[l
(e)(e](e]e](e]le]le](e](C](€)(€)
X [x % [x [x [x [x |x|x [x
|
X% [x [x [x [x % |x |x|x

JXCL1
I:“ us

Conformité | Certicat N° Fichr N')
X —

o
x
(o]
=
=y

B“ us

Conformié | Certficat N° (Fichier \'|
X —

Moteur compatible Série

LEFS
LEFB
LEKFS

Moteur pas a pas LEY-X8
(Codeur absolu sans LEYG
batterie) 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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Liste des conformités CE/JUKCA/UL

M Actionneurs (commandés avec un controleur) O conforme

“x": non conforme

:non applicable En Février 2022

JXC5H/6H JXCEH JXC9H JXCPH
Moteur compatible Série € oM € s C€ cMus 9 cWus
UK UK UK UK
CA [ Coomis ] Cetiat i) | S [ Corfomits | Certca N Fitier) | S P [ onfoie [ Cerat e (e ¥) | S P [ Cotomi ] Crtat P i )
Moteur pas a pas
haute performance LEF O O | E339743 | O O | E339743 | O O | E339743 | O O | E339743
(24 VDC)
Moteur pas a pas
(Codeur absolu sans LEFSLIG x — x B % — x -
batterie haute
performance) LEG O | x B X — X B X B
LECA6
Moteur compatible Série 4 -\ P
UK
CA [ oo | CerfatF i)
LEFS O O | E339743
11-LEFS O O E339743
25A-LEFS @] @] E339743
LEFB O @] E339743
S’f;‘f\r/"gtce)“r LEY O [ O | E339743
LEY-X5/X7 | O X —
LEYG O @] E339743
LES O @] E339743
LESH O O E339743
LECSA*! LECSB-T*! LECSC-T*! LECSN-T*! LECSS-T*!
Moteur compatible Série c E cMWhus C € cMhus c E cAus ( € cMhus c € cMWhus
UK UK UK UK UK
CA [ G | Cetieat (Fichier ') CA [ Coromi | Ceteal (Fichir ) CA [ Caomis | Cetical (Fichier N') CA [ Cyomis | Cetiea (Fichier ') CA [ Coomi | Cetiea (Fichier ')
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 @) E339743
LEKFS O X — O X — O X — O X — O X —
LEFB @) @) E339743 @) X — O X — O X — O @) E339743
LEJS O O E339743 O X — O X — O X — O O E339743
Servomoteur AC 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 @) E339743 @) X — O X — O X — O @) E339743
LESYH O X — O X — O X — O X — O X —
LECYM-V LECYU-V
Moteur compatible Série e -\ P e A -\ P
UK UK
CA [ Coomi ] Certate i) | SO [ Carormi ] Cetica ¥ [Fsier V)
LEFS O | x — O 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 —
Servomoteur AC 25A-LEJS o) » — o) » —
LEJB O X — O X —
LEY25/32/63| O X — @) X —
LEY100 O X — O x —
LEYG O X — O X —
LESYH O X — O X —

+1 Il'y a une marque « Listé UL » sur le corps du contrdleur du servomoteur AC.
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A Consignes de sécurité

/\ Précaution:

Ces consignes de sécurité ont été rédigées pour prévenir des situations dangereuses
pour les personnes et/ou les équipements. Ces instructions indiquent le niveau de risque

potentiel a I'aide d'étiquettes "Précaution”, "Attention" ou "Danger”. Elles sont toutes
importantes pour la sécurité et doivent étre appliquées, en plus des Normes
Internationales (ISO/IEC) ", a tous les textes en vigueur a ce jour.

Précaution indique un risque potentiel de faible niveau qui,
s'il est ignoré, pourrait entrainer des blessures mineures ou

1) ISO 4414 : Fluides pneumatiques — Regles générales
relatives aux systemes.
ISO 4413 : Fluides hydrauliques — Regles générales

peu graves. relatives aux systemes.
Attention indique un risque potentiel de niveau moyen qui, IEC 60204-1 : Sécurité d.es machines - Matériel électrique
A Attention: s'il est ignoré, pourrait entrainer la mort ou des blessures des machines. (1ére partie :
graves recommandations générales)
' ISO 10218-1 : Manipulation de robots industriels -
A Danger: Danger indique un risque potentiel de niveau fort qui, s'il est Sécurité.
g - ignoré, pourrait entrainer la mort ou des blessures graves. etc.
/A Attention Garantie limitée et clause
1. La compatibilité du produit est sous la responsabilité de la personne qui a congu ||m itative de res ponsabi | ité/

-

A\ Consignes de sécurité

le systéme et qui a défini ses caractéristiques.

Etant donné que les produits mentionnés sont utilisés dans certaines conditions, c'est
la personne qui a congu le systeme ou qui en a déterminé les caractéristiques (apres
avoir fait les analyses et tests requis) qui décide de la compatibilité de ces produits
avec l'installation. Les performances et la sécurité exigées par I'équipement seront
de la responsabilité de la personne qui a déterminé la compatibilité du systéme.
Cette personne devra réviser en permanence le caractere approprié de tous les
éléments spécifiés en se reportant aux informations du dernier catalogue et en tenant
compte de toute éventualité de défaillance de I'¢quipement pour la configuration d'un
systéme.

. Seules les personnes formées convenablement pourront intervenir sur les

équipements ou machines.

Le produit présenté ici peut étre dangereux s'il fait I'objet d'une mauvaise
manipulation. Le montage, le fonctionnement et I'entretien des machines ou de
I'équipement, y compris de nos produits, ne doivent étre réalisés que par des
personnes formées convenablement et expérimentées.

. Ne jamais tenter de retirer ou intervenir sur le produit ou des machines ou

équipements sans s'étre assuré que tous les dispositifs de sécurité ont été mis

en place.

1. L'inspection et I'entretien des équipements ou machines ne devront étre effectués
qu'une fois que les mesures de prévention de chute et de mouvement non maitrisé
des objets manipulés ont été confirmées.

2. Si'un équipement doit étre déplacé, assurez-vous que toutes les mesures de
sécurité indiquées ci-dessus ont été prises, que le courant a été coupé a la source
et que les précautions spécifiques du produit ont été soigneusement lues et
comprises.

3. Avant de redémarrer la machine, prenez des mesures de prévention pour éviter les
dysfonctionnements malencontreux.

. Contactez SMC et prenez les mesures de sécurité nécessaires si les produits

doivent étre utilisés dans une des conditions suivantes :

1. Conditions et plages de fonctionnement en dehors de celles données dans les
catalogues, ou utilisation du produit en extérieur ou dans un endroit ou le produit
est exposé aux rayons du soleil.

2. Installation en milieu nucléaire, matériel embarqué (train, navigation aérienne,
véhicules, espace, navigation maritime), équipement militaire, médical, combustion
et récréation, équipement en contact avec les aliments et les boissons, circuits
d'arrét d'urgence, circuits d'embrayage et de freinage dans les applications de
presse, équipement de sécurité ou toute autre application qui ne correspond pas
aux caractéristiques standard décrites dans le catalogue du produit.

3. Equipement pouvant avoir des effets néfastes sur I'homme, les biens matériels ou
les animaux, exigeant une analyse de sécurité spécifique.

4. Lorsque les produits sont utilisés en systéme de vérrouillage, préparez un circuit
de style double vérrouillage avec une protection mécanique afin d'eviter toute
panne. Vérifiez périodiquement le bon fonctionnement des dispositifs.

/\ Précaution

. Ce produit est prévu pour une utilisation dans les industries de fabrication.

Le produit, décrit ici, est concu en principe pour une utilisation inoffensive dans
les industries de fabrication.

Si vous avez I'intention d'utiliser ce produit dans d'autres industries, veuillez
consulter SMC au préalable et remplacer certaines spécifications ou échanger
un contrat au besoin.

Si quelgue chose semble confus, veuillez contacter votre succursale
commerciale la plus proche.

clauses de conformité

Le produit utilisé est soumis a la "Garantie limitée et clause
limitative de responsabilité" et aux "Clauses de conformité".Veuillez
les lire attentivement et les accepter avant d'utiliser le produit.

Garantie limitée et clause limitative de
responsabilité

1. La période de garantie du produit est d'un an de service ou
d'un an et demi aprés livraison du produit, selon la premiére
échéance. ? Le produit peut également tenir une durabilité
spéciale, une exécution a distance ou des pieces de rechange.
Veuillez demander I'avis de votre succursale commerciale la
plus proche.

2. En cas de panne ou de dommage signalé pendant la période
de garantie, période durant laquelle nous nous portons
entierement responsable, votre produit sera remplacé ou les
pieces détachées nécessaires seront fournies. Cette limitation
de garantie s'applique uniquement a notre produit,
indépendamment de tout autre dommage encouru, causé par
un dysfonctionnement de I'appareil.

3. Avant d'utiliser les produits SMC, veuillez lire et comprendre les
termes de la garantie, ainsi que les clauses limitatives de
responsabilité figurant dans le catalogue pour tous les produits
particuliers.

2) Les ventouses sont exclues de la garantie d'un an.

Une ventouse étant une piece consommable, elle est donc garantie
pendant un an a compter de sa date de livraison.

Ainsi, méme pendant sa période de validité, la limitation de garantie ne
prend pas en charge l'usure du produit causée par I'utilisation de la
ventouse ou un dysfonctionnement provenant d'une détérioration d'un
caoutchouc.

Clauses de conformité

1. L'utilisations des produits SMC avec I'équipement de production
pour la fabrication des armes de destruction massive (ADM) ou
d'autre type d'arme est strictement interdite.

2. Les exportations des produits ou de la technologie SMC d'un
pays a un autre sont déterminées par les directives de sécurité
et les normes des pays impliqués dans la transaction. Avant de
livrer les produits SMC a un autre pays, assurez-vous que toutes
les normes locales d'exportation sont connues et respectées.

/\ Précaution

Les produits SMC ne sont pas congus pour étre des
instruments de métrologie légale.

Les instruments de mesure fabriqués ou vendus par SMC
n'ont pas été approuvés dans le cadre de tests types
propres a la réglementation de chaque pays en matiere de
meétrologie (mesure).

Par conséquent les produits SMC ne peuvent étre utilisés
dans ce cadre d'activités ou de certifications imposées par
les lois en question.

Lisez les "Précautions d'utilisation des Produits SMC" (M-EQ03-3) avant toute utilisation.
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