Sin bateria Nuevo
Encoder absoluto C€

Actuadores eléctricos

Es posible volver a comenzar

desde la ultima posicion de parada.
Reinicio de operaciones sencillo tras

recuperacion del suministro eléctricc/ 5
El encoder guarda la informacion de la -

posicion incluso aunque se desconecte
el suministro eléctrico. No es necesario
hacer un retorno a origen cuando se
restablece el suministro eléctrico.
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Controlador para motor paso a paso
Serie JXC p.37,43

Modelo absoluto sin bateria (motor paso a paso de 24 VDC)

Método de control o)
FthercAT~ i o
Devicei'et
No usa baterias. Ethen\et/IP

Reduccion del mantenimiento @ I0-Link
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osicion de la informacién. No es necesario -Li
ROSK L ! . Nuevo CC-Link (Nusyo /O en paralelo
gestionar las baterias de repuesto ni su CCink JXCO1-E JXCM1-E JXC51/61-E
mantenimiento.

Actuadores compatibles

Modelo sin vastago serie LEF N V‘ Mesa de desllzamlento ik P _/

= o | seclES S5 s

EED . > A0, Em=) @ ’ A J% p
— = 25,32 \/ .

@I a
% = Accionamiento por Modelo compacto serie LES Modelo de alta rigidez serie LESH
Acaonamlento por correa g husulo‘alt-)gllfé
serie LEFB & 4 Serie . o ]
‘ Pinza eléctrica (modelo de 2 dedos) | Mesa de giro

serie LEHF serie LER

Modelo con vastago/modelo con vastago guia

serie LEY/LEYG .
< _ = SEaan

p.17,28 —

).\

ol

Serie LE

CAT.EUS100-136Aa-ES



Serie LEF

Seleccion del modelo

Grafica “Velocidad-carga de trabajo” (guia)

El resto de elementos son iguales a los del producto estandar.
Para obtener més detalles consulta el Catalogo Web.

Para un modelo absoluto sin bateria (motor paso a paso de 24 VDC), motor en linea : Las siguientes graficas muestran los valores cuando la fuerza de desplazamiento es 100 %.

LEFS25/Accionamiento por husillo a bolas

Horizontal Vertical
T T T 1 20

30 —Paso 6: LEFS25EB RN
. ‘ ‘ ‘ . Paso 6: LEFS25EB
(=2} (o2}
2 % > Paso 12: LEFS25EA 2 15
I X, S
S 15 e g 10
b 0 S ] b Paso 12: LEFS25EA
-§> N Paso 20: LEFS25EH __ | g’ 5 ~ - Paso 20: LEFS25EH —
3 5 = 3 Seo |
o . N o . =

0 200 400 600 800 1000 1200 100 200 300 400 500 600
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]

LEFS32/Accionamiento por husillo a bolas
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Grafica “Velocidad—carga de trabajo” (quia)

Seleccién del modelo Serie LEF

El resto de elementos son iguales a los del producto estéandar.
Para obtener mas detalles consulta el Catalogo Web.

Para un modelo absoluto sin bateria (motor paso a paso de 24 VDC), motor en paralelo - Las siientes yéices muestan os velores cuando  fuerza d despezamiento s 100°%. T
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Encoder absoluto sin bateria:

Actuador eléctrico/modelo sin vastago
Accionamiento por husillo a bolas
Serie LEFS LEFs2s, 32,40

Forma de pedido
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Para obtener més informacion sobre los
controladores, consulta la pagina siguiente.

0 Precision gTamaﬁo 9 Posicion de montaje del motor 6 Modelo de motor
— Modelo basico 25 — En linea Absoluto sin bateria
H Modelo de gran precision 32 R En paralelo en el lado derecho E (motor paso a paso de 24 VDC)
40 L En paralelo en el lado izquierdo
9 Paso [mm] @ Carrera*' [mm] o Opcién de motor
Simbolo | LEFS25 | LEFS32 | LEFS40 Carrera Nota — Sin opciones
H 20 24 30 Tamaiio Carrera aplicable B Con bloqueo
A 12 16 20
B 6 3 10 50 a 25 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450,
800 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800
o 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450,
O compatibilidad del detector 90a | 35 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800, 850, 900,
magnético (en linea solo)*2 *3*4 *5 1000 950, 1000
= Ninguno 150 a 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550,
C Con (incluye 1 fijacion de montaje) 1200 40 |600, 650, 700, 750, 800, 850, 900, 950,
1000, 1100, 1200
9 Aplicacion de grasa (banda de sellado)
— Con
N Sin (especificacion de rodillo)

@ Pin de posicionamiento

Carcasa B
inferior*5

Carcasa B inferior ™\

Parte inferior
del cuerpo

2 posiciones

Pane inferior del cuerpo

m Modelo/Longitud del cable del actuador

Cable robdtico

[m]

— Ninguno R8 86
R1 1.5 RA 10%6
R3 3 RB 15%6
R5 5 RC 20%6

El resto de elementos son iguales a los del
producto estandar.
Para obtener mas detalles consulta el Catalogo Web.

3

O

| Para obtener mas informacion sobre los detectores magnéticos, consulta el catalogo web.
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Encoder absoluto sin bateria: i
Actuador eléctrico/modelo sin vastago, accionamiento por husillo a bolas Serie LE F S

(2}
L
@ Controlador o
— Sin controlador
CLHMOICT Con controlador
N om
m
................... ~ CIDI1[7IIT i
Interfaz (protocolo del 1 } ® Conector enchufable de comunicacién, cable I/0*8
comunicacién/inpuﬂoutput) Montaje Simbolo Tipo Interfaz aplicable >
E EtherCAT® 7 | Montaje con tornillo o~ Sin accesorio — |-_||J
9 EtherNet/IP™ 87 Rail DIN S | Conector enchufable de comunicacion de modelo recto DeviceNet™
P PROFINET T | Conector enchufable de comunicacién de modelo de derivacionen T | CC-Link Ver. 1.10
D DeviceNet™ Para eje simple ; CCa btl:la I/I?O“ -5 m) Entrada en paralelo (NPN) (O]
L 10-Link able /0 (3 m) Entrad lelo (PNP >
ntrada en paralelo (PNP) i
M CC-Link Ver. 1.10 S Cable I/0 (5 m) w
5 | Entrada en paralelo (NPN)
6 |[Entrada en paralelo (PNP)
(2]}
=1 Consulta con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se x5 Para obtener mas informacion sobre el método de montaje, consulta el catalogo web. ﬂ
fabrican bajo demanda. +6 Bajo demanda
%2 Si se requieren 2 0 mas, realiza el pedido por separado. (N.° de pieza: LEF-D- 2 - 1 Para +7 Elrail DIN no estd incluido. Pidelo por separado.
obtener més detalles, consulta el catalogo web). =8 Selecciona la opcion «—» para cualquier dispositivo que no sea DeviceNet™, CC-Link o
=3 Pide los detectores magnéticos por separado. (Para obtener mas detalles consulta el entrada en paralelo. T
Catalogo Web.) Selecciona las opciones «—», «S» 0 «T» para DeviceNet™ o CC-Link. 0]
x4 Cuando se selecciona «—», el producto no se suministrard con un iman integrado para un Selecciona las opciones «—», «1», «3» 0 «5» para entrada en paralelo. |-_||J
detector magnético y, por lo tanto, no se puede fijar una fijacién de montaje. Asegurate de
seleccionar un modelo apropiado desde el inicio, ya que no se puede cambiar el producto
para tener compatibilidad del detector magnético tras la compra.
LL
.. ( . |
A\Precaucion El actuador y el controlador se venden en conjunto. uw
{Pr°d”ft°s_§°;‘f§;ﬂ“ée: a qu] bad binando | wad Asegurate de que la combinacién del controlador y el
a'co.norml a \ asi ocolmpro ada combinando los actuadores actuador es correcta.
eléctricos de la serie LEF y la serie del controlador JXC. o«
La conformidad electromagnética depende de la configuracion del panel de control <Comprueba lo siguiente antes del uso.> w
del cliente y de la relacién con otros equipos eléctricos y cableados. Por tanto, no #1 Comprueba el nimero del modelo en la etiqueta del actuador. -
sera posible certificar la conformidad con la directiva EMC de los componentes de Este nimero tiene que coincidir con el del controlador.
SMC que hayan sido incorporados en el equipo del cliente bajo condiciones reales | |
de funcionamiento. Como resultado, es necesario que el cliente compruebe la AN | T -
conformidad final con la directiva EMM de la maquinaria y del equipo como un todo. @ EB 400 _______________ g
----------- x
[Precauciones relacionadas con las diferentes versiones del controlador] =
Cuando la serie JXC se tiene que utilizar junto con el encoder absoluto sin bateria, 1
debes usar un controlador con una version V3.4 o0 S3.4 o superior. Para mas / ©
informacion, consulta la p. 51. N\ _ J E
* Consulta el manual de funcionamiento para el uso de productos. <>'<)
Descargatelo a través de nuestro sitio web https://www.smc.eu )

EtherCAT® modelo | EtherNetIP™ modelo| PROFINET modelo | DeviceNet™ modelo | 10-Link modelo de | CC-Link modelo de | Modelo de entrada de
de entrada directa | de entrada directa de entrada directa | de entrada directa entrada directa entrada directa los datos de pasos

Tipo
2 2
i JXC51
Serie JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCL1 JXCM1 JXC61
C EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link
Caracteristicas I/0 en paralelo

entrada directa | entrada directa | entrada directa | entrada directa | entrada directa | entrada directa

Absoluto sin bateria

BT GETEAE (motor paso a paso de 24 VDC)

Nimero mx. de datos de pasos 64 puntos
Tension de alimentacion 24 VDC
Pagina de referencia 37 43

SMC 4
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Serie LEFS

Caracteristicas técnicas

Absoluto sin bateria (motor paso a paso de 24 VDC)

Modelo LEFS25 LEFS32 LEFS40
Carrera [mm]*! 50 a 800 50 a 1000 150 a 1200
Carga de Horizontal 12 25 30 20 45 50 25 55 65
trabajo [kg] 2 Vertical 0.5 75 15 4 10 20 2 2 23
Hasta 500 |20a1100| 12a750 | 6a400 |24 a1200| 162800 | 8a 400 |30a 1200| 20 a 850 | 10 a 300
501 a 600 20a900 | 12a540 | 6a270 |24a1200| 16a800 | 8a400 |30a 1200 20a 850 | 10 a 300
601 a 700 20a630 | 12a420 | 6a230 | 24a930 | 16a620 | 8a 310 |30a 1200| 20 a 850 | 10 a 300
En linea Rangode| 7012800 |20a550|12a330| 6a180 |24a750 | 16a500 | 8a250 |30a1140| 20a 760 | 10 a 300
carrera | 801 a 900 — — — 242610 | 162410 | 82200 | 30a930 | 202620 | 10 a 300
901 a 1000 - —_ - 24a500 | 16a340 | 8a170 | 30a780 | 20a520 | 10 a 250
1001 a 1100 — — — — — — 30a660 | 20a440 | 10 a 220
S | Velocidad® 1101 a 1200 — — — — — — 30a570 | 20a380 | 10a 190
§ [mmi/s] Hasta 500 | 202900 | 12a600 | 6a300 |24a800 | 16a650 | 8a325 | 30a750 | 20a 550 | 10 a 300
g 501 a 600 20a900 | 12a540 | 6a270 | 24a800 | 16a650 | 8a325 | 30a750 | 20a550 | 10 a 300
E 601 a 700 20a630 | 12a420 | 6a230 | 24a800 | 16a620 | 8a310 | 30a750 | 20a550 | 10 a 300
@ En |Rangode| 7012800 |20a550|12a330| 6a180 |24a750 | 16a500 | 8a250 | 30a750 | 20 a 550 | 10 a 300
g paralelo | carrera | 801 a 900 — — — 24a610 | 162410 | 82200 | 30a750 | 20 a550 | 10 a 300
'2 901 a 1000 — —_ — 24a500 | 16a340 | 8a170 | 30a 750 | 20a520 | 10 a 250
E% 1001 a 1100 — — — — — — 30a660 | 20a440 | 10 a 220
2 1101 a 1200 — — — — — — 30a570 | 202380 | 10a 190
i | Max. aceleracion/deceleracion [mm/s?] 3000
Repetitividad de Modelo basico +0.02
posicionamiento [mm] Modelo de gran precisién +0.015 (Paso H: £0.02)
Pérdida de movimiento Modelo basico 0.1 0 menos
[mm]*3 Modelo de gran precision 0.05 0 menos
Paso [mm] 20 12 6 | 24 | 16 | 8 [ 3 [ 20 [ 10
Resistencia a impactos/vibraciones [m/s2]* 50/20
Modo de actuacion Husillo a bolas (LEFSJ), Husillo a bolas + Correa (LEFSIF)
Tipo de guia Guia lineal
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Tamano del motor 042 [156.4
§ Modelo de motor Absoluto sin bateria (motor paso a paso de 24 VDC)
-g § Encoder Absoluto sin bateria (4096 pulsos/giro)
SE| Tensién nominal [V] 24 VDC £10 %
'&:,_% Consumo de energia [W]*® 38 50 100
& | Consumo de energia en espera al utilizarlo [W]* 16 44 43
Max. consumo de energia instantaneo [W]*7 57 123 141
3 g’_ Modelo*8 Blogueo no magnetizante
§§ Fuerza de sujecion [N] 47 78 157 72 108 216 75 113 225
%é Consumo de energia [W]*° 5 5 5
&S| Tension nominal [V] 24 VDC 10 %

*

%
N —

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

¥ %
)

inicial).

Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco
Resistencia a impactos: supera la prueba de impacto en direccién paralela y perpendicular al husillo. (La prueba se realizé con el actuador en el estado

Consulta con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se fabrican bajo demanda.
La velocidad cambia segun la carga de trabajo. Comprueba la gréfica «Velocidad—carga de trabajo (guia)» de las paginas 1y 2.

Resistencia a vibraciones: supera prueba de barrido de frecuencias entre 45 a 2000 Hz. La prueba se realizé tanto en direccion paralela como en

perpendicular al husillo. (La prueba se realizé con el actuador en el estado inicial).
El consumo de energia (incluido el controlador) es para cuando esté funcionando el actuador.
El consumo de energia en espera cuando esta en funcionamiento (incluido el controlador) es para cuando se detenga el actuador en la posicién de

*5
#6

ajuste durante el funcionamiento.
#7

seleccidn del suministro eléctrico.
=8 Solo con bloqueo
%9

O

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

El consumo de energia instantdneo méaximo (incluido el controlador) es para cuando esté funcionando el actuador. Este valor se puede usar para la
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Serie LEFS

Dimensionhes: Motor en linea

LEFS25
0 3H9 (8%
nx 5
- ) %o prof. 3
© ! ] -
< |
120 10
D x 120 (= E) F
| B
Longitud
L de cable = 250
/(52 A (Recorrido de la mesa) *2 52
10 (56) (54| \ Carrera 54 [(56)] (115.5) (2.4)
rigen] *4 Origen*3
of2] e o
7 I | B i e
65
ol o Cable del motor
I (2x05)
Opcion de motor: Con bloqueo
(160.5) Longitud de cable ~ 250
==
P|arr1r?0<r1§ajr:f§§2ii:rgg @ 3H9 (8% a Cable de blogueo
rof. 3 64
(Rango de dimensién B)*! 4 xpM5 X8 ‘%\
prof. rosca 8 L \gg
[:] = = s- = = 2 = 3 ==
- ‘ -
-] D o
gl 3
3H9 +8.025
prof. 3

#1

#2

+3

(@ 3.5)

Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje del cuerpb*, fija la al
debido al biselado redondo. (Altura recomendada: 5 mm)
Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de referencia de montaje del cuerpo (rango de dimensién B) pueden sobresalir ligera-
mente con respecto a dicho plano. Asegurate de disponer de una holgura de 1 mm o mas para evi
La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los accesarios colocados alrededor de la mesa.
Posicion tras el retorno al origen

#4 [ ] cuando se ha modificado la direccién de retorno al origen

Dimensiones

58
38

|

0
©

24

[to)
- J5°

4 \—
6
M4 x 0.7

prof. rosca 8
(terminal F.G.)

ra de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o mas

r interferencias con las piezas, instalaciones, etc.

[mm]
L

Modelo Sin blogueo | Con bloqueo - = n v E -
LEFS25E-5000 | 285.5 | 330.5 56 160 4 — — 20
LEFS25E1-100C] | 335.5 | 380.5 106 210 4 — —
LEFS25E-15000 | 385.5 | 430.5 156 260 4 —
LEFS25E[1-2000] | 435.5 | 480.5 206 310 6 2 240
LEFS25E1-2501 | 485.5 | 530.5 256 360 6 2 240
LEFS25E1-300C] | 535.5 | 580.5 306 410 8 3 360
LEFS25EJ-3500] | 585.5 | 630.5 356 460 8 3 360
LEFS25E[1-400C] | 635.5 | 680.5 406 510 8 3 360
LEFS25E-45000 | 685.5 | 730.5 456 560 10 4 480 | 35
LEFS25E[1-5000] | 735.5 | 780.5 506 610 10 4 480
LEFS25E1-550C1 | 785.5 | 830.5 556 660 12 5 600
LEFS25E1-600C] | 835.5 | 880.5 606 710 12 5 600
LEFS25E[1-65001] | 885.5 | 930.5 656 760 12 5 600
LEFS25E1-700C1 | 935.5 | 980.5 706 810 14 6 720
LEFS25E]-75000 | 985.5 | 1030.5 | 756 860 14 6 720
LEFS25E[1-800[] | 1035.5| 1080.5 | 806 910 16 7 840

SVC
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Encoder absoluto bateryless: .
Actuador eléctrico / Modelo sin vastago Accionamiento por husillo a bolas Serie LE F S

Dimensiones: Motor en linea
LEFS25E

Orificio para pin de posicionado*' (Opcional): Parte inferior del cuerpo

|
|
T
I
-+ e

E 3

)

3H9 (+8.025) @ 3H9 +8.025

8 lll prof. 3 prof. 3
G H

#1 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior del cuerpo, no uses simultaneamente el pin de la parte inferior de la carcasa B.

Con deteccion magnética (opcional)

o
2 99 (2.5)

29.9 -

(4.5) 99

= Para carreras de 99 mm o menos, en el lado del motor solo se pueden instalar 2 fijaciones de montaje para detectores magnéticos.

Dimensiones [mm]

Modelo G H
LEFS25E-500] 100 30
LEFS25E-100C] | 100 45
LEFS25E[-150C1 | 100 45
LEFS25E[0-2000] | 220 45
LEFS25E-25000 | 220 45
LEFS25E[-300C] | 340 45
LEFS25E-3500] | 340 45
LEFS25E-400C] | 340 45
LEFS25E[1-4501 | 460 45
LEFS25E[-500C] | 460 45
LEFS25E[-5500 | 580 45
LEFS25E[1-600] | 580 45
LEFS25E1-650] | 580 45
LEFS25E[-700C1 | 700 45
LEFS25E-75000 | 700 45
LEFS25E[1-800] | 820 45

O
2

LEFS

LEFB

LEY

LER || LEHF || LESH || LES | LEYG

JXC

JXC51/61



Serie LEFS

Dimensiones: Motor en linea

LEFS32E o (2°%)
Nx@55 o || Prot5
o _ T - - \\' - ‘\' _AF@,
3 : : :
150
D x 150 (= E) 15
B 15
Longitud de
L cable = 250
(62) A (Recorrido de la mesa) *2 62 AV
10 || (66)(64] Carrera 64](66)] (142) 24 65
412] [Origen] "4 Origen*3/| 2 [4] — .
D S | - v 1 0 C : S ,c\’
\ Cabledelmotor <y PP @ 7
ol © (2x0@5) } ]
©| © 7.5
~ T \WM4 x 0.7 prof.
L. rosca 8
Opcién de motor: Con bloqueo (terminal FG.)
(194)
<
()
o
s\
15
@ 5HY (*50%0 (@ 3.5)
prot. 122
Plano de referencia de 4 x M6 x 1 prof. 70
montaje del cuerpo derosca 9.9 42 <
(Rango de dimensién B)*! _ _ <
F B N N - I 'AFEE'EE'
E I Ty L
o = o%".
© +0.!
| sH (6%
prof. 5

%1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o mas

debido al biselado redondo. (Altura recomendada: 5 mm)

Ademads, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de referencia de montaje del cuerpo (rango de dimensién B) pueden sobresalir ligera-
mente con respecto a dicho plano. Asegurate de disponer de una holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias con las piezas, instalaciones, etc.
#2 La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.

Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.

«3 Posicion tras el retorno al origen
#4 [ ] cuando se ha modificado la direccion de retorno al origen

Dimensiones

[mm]
L

gleagle Sin bloqueo | Con bloqueo A B n D E
LEFS32E[1-500] 332 384 56 180 4 —_ —_
LEFS32E1-1000] 382 434 106 | 230 4 — —
LEFS32E[1-1500] 432 484 156 | 280 4 — —
LEFS32E[1-2000] 482 534 206 | 330 6 2 300
LEFS32E[-2500] 532 584 256 | 380 6 2 300
LEFS32E[1-3000] 582 634 306 | 430 6 2 300
LEFS32E[1-3500] 632 684 356 480 8 3 450
LEFS32E[1-4000] 682 734 406 | 530 8 3 450
LEFS32E[1-4500] 732 784 456 | 580 8 3 450
LEFS32E[1-5000] 782 834 506 630 10 4 600
LEFS32E[1-5500] 832 884 556 | 680 10 4 600
LEFS32E[1-600C] 882 934 606 | 730 10 4 600
LEFS32E[1-6500] 932 984 656 780 12 5 750
LEFS32E[1-7000] 982 1034 706 | 830 12 5 750
LEFS32E[1-7500] 1032 1084 756 | 880 12 5 750
LEFS32E[1-8000] 1082 1134 806 930 14 6 900
LEFS32E[1-8500] 1132 1184 856 | 980 14 6 900
LEFS32E[1-900[] 1182 1234 906 | 1030 | 14 6 900
LEFS32E[1-9500] 1232 1284 956 | 1080 16 7 1050
LEFS32E1-1000] | 1282 1334 1006 | 1130 | 16 7 1050
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Encoder absoluto bateryless: .
Actuador eléctrico / Modelo sin vastago Accionamiento por husillo a bolas Serie LE F S

Dimensiones: Motor en linea
LEFS32E

LEFS

Orificio para pin de posicionado*' (Opcional): Parte inferior del cuerpo
m
|- T . - B T B - T, }éﬁg@ h
°y || — + ~
} +0.030 N +0.030 ——
5H9 (o) #5H9 (0°°)
10,1l prof. 5 prof. 5 >
G 25 w
-l
x1 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior del cuerpo, no uses simultdneamente el pin de la parte inferior de la carcasa B.
O
i
Con deteccion magnética (opcional) -
n
Ty Lu
T-‘ ‘ " ‘ Il "‘ 4
< 'v
(14.5) 99 © © 99 (12.5) T
(2]
1T}
= Para carreras de 99 mm o menos, en el lado del motor solo se pueden instalar 2 fijaciones de montaje para detectores magnéticos. -
L.
. . I
Dimensiones [mm] T
Modelo G -
LEFS32E[1-500] 130 —
LEFS32E]-1000] 130
LEFS32E-1500] 130 o
LEFS32EC1-2000 | 280 u
LEFS32E[1-2500] 280
LEFS32E[1-300C] 280 R
LEFS32E[1-3500J 430 -
LEFS32E[1-4000] 430 ]
LEFS32EC-4500 | 430 <
LEFS32E[1-5000] 580 =
LEFS32E-5500] 580
LEFS32E[1-600C] 580 ©
LEFS32EC-6500] | 730 o
LEFS32E[]-7000] 730 (8]
LEFS32E[1-7500] 730 §
LEFS32E[1-8000] 880
LEFS32E[-8500] 880
LEFS32E[1-900C] 880
LEFS32E[1-9500] 1030
LEFS32E[1-1000C1 | 1030

SVC 10
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Serie LEFS

Dimensiones: Motor en linea

LEFS40E
nx96.6 6H9 (%)
~ prof. 6
© - I F@
~ k|
150 15
D x 150 (= E) 60
B
Longitud
L de cable = 250
(86) A (Recorrido de la mesa) 2 86
13 (90) [88] Carrera 88 [(90)] (165) (3.1) 90
i 4 igen’d
412] Origen Origen 2 (4] u'\.) 65 61
! ©
T i | |- + 1 3 e
U g
Cable del motor (2 x @ 5) , T =
=l 5
n
M4 x 0.7
Opcion de motor: Con bloqueo prof. rosca 8
(214) Longitud de cable =~ 250 (terminal F.G.)
65 24
= =+ %
g o
N
Cable de bloqueo (@ 3.5)
15
0.030
@ 6H9("0*°) (170)
prof. 7 106
Plano de referencia de
montaje del cuerpo 4xM8x1.25 60
- T T\ prof. rosca 13 2
(Rango de dimension B)*! e =
H Bt %o H
H Q [c} e 2 ! N
N ~ 6H9 (*3°%)

#1

prof. 7

debido al biselado redondo. (Altura recomendada: 5 mm)
Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de referencia de montaje del cuerpo (rango de dimensién B) pueden sobresalir ligera-
mente con respecto a dicho plano. Asegurate de disponer de una holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias con las piezas, instalaciones, etc.

#2

*3

#4 [ ] cuando se ha modificado la direccion de retorno al origen

11

La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.
Posicion tras el retorno al origen

Dimensiones

Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o mas

[mm]
L
Bl Sin blogueo |Con bloqueo A B n D E
LEFS40E[J-1500] 506 555 156 328 4 — 150
LEFS40E[1-200C] 556 605 206 378 6 2 300
LEFS40E[-2500] 606 655 256 428 6 2 300
LEFS40EC1-300C] 656 705 306 478 6 2 300
LEFS40E[-3500] 706 755 356 528 8 3 450
LEFS40EC1-4000] 756 805 406 578 8 3 450
LEFS40E[J-4500] 806 855 456 628 8 3 450
LEFS40E[1-500C] 856 905 506 678 10 4 600
LEFS40E[-5500] 906 955 556 728 10 4 600
LEFS40EC1-600C] 956 1005 606 778 10 4 600
LEFS40E[-65001 1006 1055 656 828 12 5 750
LEFS40ECI-7000] 1056 1105 706 878 12 5 750
LEFS40E[-7500] 1106 1155 756 928 12 5 750
LEFS40E[1-800C] 1156 1205 806 978 14 6 900
LEFS40E[-8500] 1206 1255 856 | 1028 14 6 900
LEFS40EC1-900C1 1256 1305 906 | 1078 14 6 900
LEFS40E[1-9500] 1306 1355 956 | 1128 16 7 1050
LEFS40E1-1000C] | 1356 1405 1006 | 1178 16 7 1050
LEFS40E[J-11000] | 1456 1505 1106 | 1278 18 8 1200
LEFS40E[1-1200C] | 1556 1605 1206 | 1378 18 8 1200
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Encoder absoluto bateryless: .
Actuador eléctrico / Modelo sin vastago Accionamiento por husillo a bolas Serie LE F S

Dimensiones: Motor en linea
LEFS40E

LEFS

Orificio para pin de posicionado*' (Opcional): Parte inferior del cuerpo
[a1]
- - = - 3 L
| | | Kﬁ% i
- - - -—+e - |
{ =
l\* 6H9 (+(0).030) \ @ 6H9 ((0).030 )
11 prof. 6 prof. 6 E
G 70 |
%1 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior del cuerpo, no uses simultdneamente el pin de la parte inferior de la carcasa B.
O
f
Con detecciéon magnética (opcional) =
(2]}
, h— ‘ w
R— - ‘ 3
[ =t ) T —— ‘ (
1 - %m 1
(38.5) 99 g g 99 (36.5) (.:f:)
1]
-l
Dimensiones [mm] w
Modelo G T
LEFS40E[1-15000 130 liIJ
LEFS40E[1-2000] 280
LEFS40E[1-2500J 280 —
LEFS40E[1-300C] 280
LEFS40EC-3500] | 430 o
LEFS40E[1-4000J 430 |
LEFS40E[1-4500] 430
LEFS40E[1-5000] 580
LEFS40E[1-5500] 580 -
LEFS40E[1-600] 580 g
LEFS40E[1-6500] 730 <
LEFS40E[1-7000] 730 =
LEFS40E[-7500] 730
LEFS40ECI-8000 | 880 ©
LEFS40E[1-8500] 880 o
LEFS40E[1-9000] 880 <>.<)
LEFS40E[1-9500] 1030 s
LEFS40E[1-100007 | 1030
LEFS40E[1-110000 | 1180
LEFS40E[1-1200C0 | 1180

SVC 12
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Encoder absoluto sin bateria: i
Actuador eléctrico/modelo sin vastago, accionamiento por husillo a bolas Serie LE F S

Dimensiones: motor en paralelo 7,
m
LEFS32R -
Posicidn de montaje del motor. en paralelo en ¢l ado izquierdo
LEFS32L[] @
B 15 -- -- -- W
D x 150 (= E) 15 1325 =
150 5H9 (9% - = —
nx955 prof. 5 !
O % 8| =42 >
o © (<) (2] ﬂ
Posicidn de montaje del motor: en paralelo en el lado derecho
— LEFS32R[]
8 s 2
132.5
— w
S\ @ 3 -
= 3| 9
L ® @ 7))
10 (62) A (Recorrido de la mesa) *2 62 55 - E
(66) (641 Carrera 64 [(66)]** o
#4 |\ (Origen] 4 Origen'3,”| 2 [a]4 —
412] [Orig 9 (8.5) _ (59.9) 48
o (:’:)
M =~ L_IIJ
g ={|| U 8
© 3 -
o 8 M4 x 0.7 :‘;T L
~ prof. rosca 8 75 E
o Conéctor (terminal F.G.) |
. . . @ 5H9 (+8.030)
Cable del motor  Cable de bloqueo prof. 8 0 ~ - iy -
24 15 ‘ (Prof. de avellanado 3) © Con bloqueo: LEFS32[1[-LIB -
- e Cable del motor 8 w
e B o valb T & Cable de bloqueo
e B "Ei' (2x@5) = ~
2 (@ 3.5)
. . . (94) 24) =
35 3 Cable del motor
4XM6x 1 — s @x03) g A=
— Yo}
prof de rosca 12.5 (prof. de avellanado 3) _ o] - © P g
Plano de referencia de montaje del cuerpo | <Lf\;’ }{ § §
(Rango de dimensi6n B)*1 3 ] 3 9 3
8T N 8 ‘ 2 g © 1037) 24 3
- it ! S 5
. s 10N 3 g (116.5) 5 L
J b S 0
— = ® q — o <>_<)
0 ) -
5H9 (+g.030) [Te] —
prof. 8 (prof. de avellanado 3) 42
70
(122) b

+1 Cuando se monta el actuador con el plano de referencia de montaje del cuerpo, se fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o més. (Altura recomendada: 5 mm)
Ademés, debes ser consciente de que las superficies distintas al plano de referencia de montaje del cuerpo (rango de dimension B) puede sobresalir ligeramente del plano de
referencia de montaje del cuerpo. Asegurate de proporciona un espacio de 1 mm o mas para evitar interferencias con las piezas, instalaciones, etc.

+2 La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.

Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.

«3 Posicién tras el retorno al origen

=4 [ ]para cuando la direccion de retorno al origen ha cambiado

Dimensiones [mm] Dimensiones [mm]
Modelo L A B n D E Modelo L A B n D E
LEFS32[11-50(] 245 56 | 180 4 — — LEFS32[1[1-550L] 745 | 556 | 680 | 10 4 600
LEFS32C11-100C] 295 | 106 | 230 4 — — LEFS3211-600L] 795 | 606 | 730 | 10 4 600
LEFS32C11-150C] 345 | 156 | 280 4 — — LEFS32[11-6500] 845 | 656 | 780 | 12 5 750
LEFS32[11-200L] 395 [ 206 | 330 6 2 300 LEFS32[11-700L] 895 | 706 | 830 | 12 5 750
LEFS3211-250C] 445 | 256 | 380 6 2 300 LEFS3211-750] 945 | 756 | 880 | 12 5 750
LEFS32[ 1 1-300L] 495 | 306 | 430 6 2 300 LEFS32[11-800L] 995 | 806 | 930 | 14 6 900
LEFS3211-350C] 545 | 356 | 480 8 3 450 LEFS3211-850[] 1045 | 856 | 980 | 14 6 900
LEFS32C11-400C] 595 | 406 | 530 8 3 450 LEFS32C11-900C] 1095 | 906 | 1030 | 14 6 900
LEFS32[11-450C] 645 | 456 | 580 8 3 450 LEFS32(11-950L] 1145 | 956 | 1080 | 16 7 1050
LEFS32C11-500L] 695 | 506 | 630 10 4 600 LEFS32]-1000C] | 1195 | 1006 | 1130 | 16 7 1050
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Serie LEFS

Dimensiones: motor en paralelo

LEFS40R
B 15 Posicidn de montaje del motor: en paralelo en el lado izquierdo
D x 150 (= E) 60 LEFS40L[]
150 6H9 (6°%) - - -
prof. 5 153
- - - - ® ®
~ | |
o H——— — L ! BEE i
@ @
Nx06.6 ] Posicidn de montaje del motor:¢n parallo en ¢l lado derecho
] LEFS40R]
Z m_ 153
@ @
L | =33 |
13 86 A (Recorrido de la mesa) *2 86 62.4 a a i
(90) [88]*4 Carrera 88 [(90)]*4 — — —
(4) [2]*4 [Origen] &, Origen“"V 2 [(4)]+4
| ©
. . . B 90
Lood i L3y I ‘ =z (8.5) 60 61
J |
g |8 ‘ 8
ik
Conector M4 x 0.7 of
N N - prof. rosca 8 8
Cable del motor  Cable de bloqueo o (terminal F.G.)
: 24 15 ©
3| @ P Con bloqueo: LEFS4011-(1B
- - - (121.5) 24 = ‘ Cable del motor ‘
(95.5) B B 1 (2x05) sl |
N - 3 8 i
4xM8x1.25 ] 21 %
Plano de referencia de montaje del cuerpo prof. rosca 13 | ! =2 = |
(Rango de dimension B) \ x| ] g (164.5) (2.4) g
ﬁ S S 3 B (1385 F o £
- - - oo} — —
0 —
H .
[© © \ = ;
X Cable de bloqueo
6H9 (+8 030 - ﬁ . W
prof. 7 60 - - -I .
106 : gﬁl | ‘
(170) = %’;=

1 Cuando se monta el actuador con el plano de referencia de montaje del cuerpo, se fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o mas.
(Altura recomendada: 5 mm)
Ademas, debes ser consciente de que las superficies distintas al plano de referencia de montaje del cuerpo (rango de dimensién B) puede sobresalir
ligeramente del plano de referencia de montaje del cuerpo. Asegurate de proporciona un espacio de 1 mm o mas para evitar interferencias con las
piezas, instalaciones, etc.

%2 La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.

*3 Posicion tras el retorno al origen

=4 [ ] para cuando la direccién de retorno al origen ha cambiado

Dimensiones

Dimensiones

[mm] [mm]
Modelo L A B n D E Modelo L A B n D E

LEFS40L1]-150L] 403.4 156 328 4 — 150 LEFS40L11-650L] 903.4 656 828 12 5 750
LEFS40[][]-200[] 453.4 206 378 6 2 300 LEFS40[][]-700[] 953.4 706 878 12 5 750
LEFS40L1-250[] 503.4 256 428 6 2 300 LEFS40L1-750L] 1003.4 756 928 12 5 750
LEFS40[1]-300L] 553.4 306 478 6 2 300 LEFS40[1]-800L 1053.4 806 978 14 6 900
LEFS40[1]-350[] 603.4 356 528 8 3 450 LEFS40[][]-850[] 1103.4 856 | 1028 14 6 900
LEFS40L11-400L] 653.4 406 578 8 3 450 LEFS40L11-900L] 1153.4 906 | 1078 14 6 900
LEFS40L1-450[] 703.4 456 628 8 3 450 LEFS40[][]-950[] 1203.4 956 | 1128 16 7 1050
LEFS40[11-500[] 753.4 506 678 10 4 600 LEFS40[1]-1000] | 1253.4 | 1006 | 1178 16 7 1050
LEFS40L1]-550L] 803.4 556 728 10 4 600 LEFS40C1C]-1100] 1353.4 | 1106 | 1278 18 8 1200
LEFS40[ 1 ]-600[] 853.4 606 778 10 4 600 LEFS40[1[-1200[] | 1453.4 | 1206 | 1378 18 8 1200

14
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Encoder absoluto sin bateria:

Actuador eléctrico/modelo sin vastago
Accionamiento por correa e
Serie LEFB LerB25, 32

g >
o g’
Forma de pedido ﬁ P
& B =
e 4

P
LEFB[25/ET-500/| ||C|N|K-[R1/|[CD17T
& gg & é é & é & ﬁobtener mas informacion

sobre los controladores, consulta
la pagina siguiente.

0Tamaﬁo 9 Modelo de motor G) Paso equivalente 9 Carrera*' [mm]
25 Absoluto sin bateria [mm] Nota
E Carrera = :
32 (motor paso a paso de 24 VDC) | T | 48 | Tamafio Carrera aplicable
300 a 25 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000,
2000 1200, 1500, 1800, 2000
300 a 32 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000,
2000 1200, 1500, 1800, 2000
6 Opcién de motor @ Compatibilidad del detector magnético*2 *3 *4 *5 0 Aplicacion de grasa (banda de sellado)
— Sin opciones — Ninguno — Con
B Con bloqueo (& Con (incluye 1 fijacién de montaje) N Sin (especificacion de rodillo)
9 Pin de posicionamiento e Tipo/Longitud del cable del actuador
F—— Cable robdtico [m]
— Qafrcgsif I—!!- — Ninguno R8 86
Interior” Carcasa B inferior R 15 RA 10%6
Parte inferior R3 3 RB 15%6 El actuador con accionamiento
K del cuerpo % R5 5 RC 20%6 por correa no se puede utilizar
2 posiciones Parte infeior dl cuerpo para aplicaciones verticales.

El resto de elementos son iguales a los del

producto estandar.
Para obtener mas detalles consulta el Catalogo Web. ‘ Para obtener més informacion sobre los detectores magnéticos, consulta el catalogo web.
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Encoder absoluto sin bateria: )
Actuador eléctrico/modelo sin vastago, accionamiento por correa Serie

LEFB

(2
L
@ Controlador w
— Sin controlador
CLHLC Con controlador
L eieeeericreiieiieiintineiieeiaenan, E
.................. : w
~C|D1|7|T u
Interfaz (protocolo del 1 I ® Conector enchufable de comunicacion, cable I/0*®
comunicacién/input/output) Montaje Simbolo Tipo Interfaz aplicable >
E EtherCAT® 7 | Montaje con tornillo — Sin accesorio — |-_||J
9 EtherNet/IP™ 8+7 Rail DIN S | Conector enchufable de comunicacion de modelo recto DeviceNet™
P PROFINET T | Conector enchufable de comunicacion de modelo de derivacionen T |  CC-Link Ver. 1.10
D DeviceNet™ Para eje simple 1 Cable I/0 (1.5 m) Entrada en paralelo 0]
L 10-Link 3 Cable I/O (3 m) (NPN) =
M CC-Link Ver. 1.10 5 Cable I/O (5 m) Entrada en paralelo (PNP) I._IIJ
5 |Entrada en paralelo (NPN)
6 |Entrada en paralelo (PNP)
(2]}
=1 Consulta con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se x5 Para obtener mas informacion sobre el método de montaje, consulta el catalogo web. ﬂ
fabrican bajo demanda. +6 Bajo demanda
%2 Si se requieren 2 0 mas, realiza el pedido por separado. (N.° de pieza: LEF-D- 2 - 1 Para +7 Elrail DIN no estd incluido. Pidelo por separado.
obtener més detalles, consulta el catalogo web). =8 Selecciona la opcion «—» para cualquier dispositivo que no sea DeviceNet™, CC-Link o
=3 Pide los detectores magnéticos por separado. (Para obtener mas detalles consulta el entrada en paralelo. T
Catalogo Web.) Selecciona las opciones «—», «S» 0 «T» para DeviceNet™ o CC-Link. 0]
x4 Cuando se selecciona «—», el producto no se suministrard con un iman integrado para un Selecciona las opciones «—», «1», «3» 0 «5» para entrada en paralelo. |-_||J
detector magnético y, por lo tanto, no se puede fijar una fijacién de montaje. Asegurate de
seleccionar un modelo apropiado desde el inicio, ya que no se puede cambiar el producto
para tener compatibilidad del detector magnético tras la compra.
LL
. ( ) |
/A\Precaucion El actuador y el controlador se venden en conjunto. uw
Epr°df”°t‘,zsd°§g:n°;m9: a CE] bada combinando los astuadores eléctricos o | Asegurate de que la combinacion del controlador y el
alconormla : a sido comprobada combinando los actuadores eléctricos de la actuador es correcta.
serie LEF y la serie del controlador JXC. o«
La conformidad electromagnética depende de la configuracion del panel de control del <Comprueba lo siguiente antes del uso.> w
cliente y de la relacién con otros equipos eléctricos y cableados. Por tanto, no seré posible #1 Comprueba el nimero del modelo en la etiqueta del actuador. -
certificar la conformidad con la directiva ECM de los componentes de SMC que hayan sido Este nimero tiene que coincidir con el del controlador.
incorporados en el equipo del cliente bajo condiciones reales de funcionamiento. Como i
resultado, es necesario que el cliente compruebe la conformidad final con la directiva ECM BN | T -
de la maquinaria y del equipo como un todo. Mm _____________ g
----------- b3
[Precauciones relacionadas con las diferentes versiones del controlador] )
Cuando la serie JXC se tiene que utilizar junto con el encoder absoluto sin bateria, debes #1
usar un controlador con una versién V3.4 o S3.4 o superior. Para més informacion, consulta 5
~
lap.51. \_ J o
* Consulta el manual de funcionamiento para el uso de productos. <>'<)
Descargatelo a través de nuestro sitio web https://www.smc.eu -
EtherCAT® modelo | EtherNet/IP™ modelo | PROFINET modelo | DeviceNet™ modelo | 10-Link modelode | CC-Link modelo de | Modelo de entrada de
de entrada directa | de entrada directa de entrada directa | de entrada directa entrada directa entrada directa los datos de pasos
J | | ) -
Tipo
2 2
i JXC51
Serie JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCL1 JXCM1 JXC61
Caracteristicas EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link /O en paralelo
entrada directa | entrada directa | entrada directa | entrada directa | entrada directa | entrada directa P
Motor compatible Absoluto sin bateria
P (motor paso a paso de 24 VDC)
Nimero mx. de datos de pasos 64 puntos
Tension de alimentacion 24 VDC
Pagina de referencia 37 43

O
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Para modelo absoluto sin bateria (motor paso a paso de 24 VDC)

Serie LEY
Seleccion del modelo

Grafica “Velocidad-carga de trabajo” (guia)

El resto de elementos son iguales a los del producto estandar.
Para obtener més detalles consulta el Catdlogo Web.

Horizontal Vertical
LEY25LIE para aceleracion/deceleraciéon: 2000 mm/s2 LEY25LIE
80 i I 35
2 7 Paso 3: LEY25EC o ‘
= = 30
s | = Paso 3: LEY25EC
[ 60 8
8 55 Paso 6: LEY25EB k=
S 50 g
< o 20
iel ©
g 40 N S 16
g 5 s, Paso 12: LEY25EA = Paso 6: LEY25EB
[0} ©
°© s 10
s 20 =) [
= 7 g 8 Paso 12: LEY25EA
] O “
S 10 : Ay ~ ‘
0 ! 0 i T
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
LEY32LIE para aceleracion/deceleraciéon: 2000 mm/s2 LEY32LE
90 50
= —
= 80 'Paso 4: LEY32EC 2 43 Paso 4: LEY32EC
£ 70 \ \ S 40
8 60 | L‘EY32EB 5
5 Paso 8: o
£ o N o 30
g 4 X - Paso 8: LEY32EB
g % )/ Paso 16: LEY32EA s 50 S
2 30 ¢ =
S o0 R - S 1 Paso 16: LEY32EA
5 \
S 10 3 ™ c 1 R
\ I~ ~
0 0 == .
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
LEY40[IE para aceleracién/deceleracion: 2000 mm/s2 LEY40LIE
100 I I 60 I I
2 9 Paso 4: LEY40EC S 53 Paso 4: LEY40EC
g 80 | | 5
£ \ 8
N 70 Paso 8: LEY40EB 5 40
2 60 °
F 50 2 )
el 20 R Paso 16: LEY40EA s 27 Paso 8: LEY40EB
© s 38 20
g \\ g
2 20 - 8 13 -ﬁ‘—\ Paso 16: LEY40EA
[&] T -
0 0 ==
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
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Seleccion del modelo Serie LE Y

(2
L
El resto de elementos son iguales a los del producto estandar. "_'.J
Grafica de conversion de fuerzas (gu|’a) Para obtener mas detalles consulta el Catalogo Web.
Absoluto sin bateria (motor paso a paso de 24 VDC)  <Valores limite para fuerza de empuje y umbrales de activacion en relacion con la velocidad de empuje> E
: : : L
Velocidad de empuje Fuerza de empuje _I
LEY25LIE EEEE e [mm/s] (Valor de entrada de ajustes)
500 ‘ B 3‘ LEY25EC LEY25[1E A/B/C 21a35 40 a 50 %
L aso 3:
A 24 a 30
400 _Paso‘ 6: LEY215EB \/ LEY32LIE B/C 21 a30 50a70% E
_ 400 | Paso12: LEY2SEA ¢ A 24230 -
Z LEY40[IE 50 a 65 %
5 s X x/ 0 BIC 21a30 2
G o
- r . . . . . >
100 — — <Valores de ajustes para operaciones de empuie de transferencia verticales> i
ol Min. 30 %, >} < Min. 50 % Modelo LEY25(]E LEY32(JE LEY40(IE
10 20 30 40 50 60 70 Paso A B C A B C A B C
Valor de ajuste de la fuerza de empuie [%] Carga de trabajo [kg]| 2.5 5 10 | 45 9 18 7 14 28 7))
Fuerza de empuje 50 % 70 % 65 % w
| Temperatura ambiente | Valor de guste de a fuerza de empuje (%] | Tasa de resistencia [%)] | Tiempo de empuje continuo [min] | -
[ 40°Comenos |  500menos | 100 | Sin restricciones |
LEY32[ IE T
(2}
800 : : : L
“ool_|Pasoa: LEY32EC =
600 Pa‘so 8: L\EY32I\EB —
Z 500 —Paso 16: LEY32EA I-JL:
8 400 w
3 300f > -
[ [ )<
200
[— — |~ -
100 ﬁ Min. 30 %_> <_Min. 70 %% o
0
10 20 30 40 50 60 70 80 90 II_IIJ
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]
| Temperatura ambiente | Valorde guste de f fuerza de empuje ]| Tasa de resistencia [%] | Tiempo de empuje continuo [min] | -
[ 40°Comenos | 70 omenos | 100 | Sin restricciones |
(@)
x
LEY40[E 5
1000 ——{Paso 4: LEYA0EC——+= o
900 —— ! : T b
[ Paso 8: LEY40EB H 10
800 f : : e i o
= 700 [-Paso 16: LEY40EA/\ 4 >_-’<
S 600Ff — :
g 500 z z
T 400F
300 F — —
200 F T T
100 —4 Min. 35 % > L Min. 65 % )—
O 1 1
10 20 30 40 50 60 70 80 90
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]
| Temperatura ambiente | Valorde guste e l fuerza de empuje [4]| Tasa de resistencia [%] | Tiempo de empuje continuo [min]|
[40°Comenos |  650menos | 100 | Sin restricciones |
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Encoder absoluto sin bateria:

Actuador eléctrico/

Modelo con vastago ce
Serie LEY LEv2s, 32,40

Forma de pedido

Posicién de montaje del ~ Posicion de montaje
motor: parte superior del motor: en linea

LEY|25]| |[E|B|-30 -R1/ |ICD17T

0366 6063 5 %

Para obtener los detalles sobre los
controladores, consulta la pagina

siguiente.
0 Tamafho 9 Posicion de montaje del motor eTipo de motor e Paso [mm]
25 — | Montaje sobre la cara superior E Absoluto sin bateria Simbolo LEY25 LEY32/40
32 D En linea (motor paso a paso de 24 VDC) A 12 16
40 B 6 8
C 3 4
9 Carrera*' [mm] @ Opcién de motor*? o Rosca del extremo del vastago
Nota C [Con cubierta del motor — Rosca hembra del extremo del vastago
Carrera = - -
Tamario Carrera aplicable W [Con bloqueo/cubierta del motor M Rosca macho del extremo del vastago
(Se incluye 1 tuerca del extremo del vastago).

302400 | 25 30, 50, 100, 150, 200, 250, 300,
350, 400 Motor :‘7

30, 50, 100, 150, 200, 250, 300,
302500 | 32/40 | 55,7400, 450, 500

e Montaje*® 9 Tipo/Longitud del cable del actuador
Simbolo Tipo Posicién de montaje del motor Cable robétic_:o . [m]
Superior | En linea — Ninguno R8 88
__ | Roscadoen extremos/. . Py Py Fr:; ;'5 23 12;
Roscado en el cuerpo inferior4 RS : RC 207
L Escuadra [ J —
F Brida anterior#4 @6 [ J
G Brida posterior 4 @7 —
D | Fijacion oscilante hembra*> [ ] —

El resto de elementos son iguales a los del producto estandar.
Para obtener mas detalles consulta el Catalogo Web.
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Encoder absoluto sin bateria: .
Actuador eléctrico/modelo con vastago Serie LE Y

(2
L
@ Controlador L_IIJ
— Sin controlador
CLod Con controlador
L eeieeecriciecieiieiiiiieeneeiaenann, om
m
................. ~CIDI1I7IT i
Interfaz (protocolo del 1 I ® Conector enchufable de comunicacién, cable 1/0*°
comunicacién/input/output) Montaje Simbolo Tipo Interfaz aplicable >
E EtherCAT® 7 | Montaje con tornillo — Sin accesorio — |-_||J
9 EtherNet/IP™ 8+9 Rail DIN S | Conector enchufable de comunicacién de modelo recto DeviceNet™
P PROFINET T | Conector enchufable de comunicacidn de modelo de derivacionen T|  CC-Link Ver. 1.10
D DeviceNet™ Para eje simple 1 Cable I/0 (1.5 m) Entrada en paralelo 0]
L 1O-Link 3 Cable 1/0 (3 m) (NPN) =
M CC-Link Ver. 1.10 ) Cable I/0 (5 m) Entrada en paralelo (PNP) I._IIJ
5 |Entrada en paralelo (NPN)
6 | Entrada en paralelo (PNP)
(2]}
+1 Consulta con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se =5 Para el montaje del modelo de fijacién oscilante hembra, utiliza el actuador en el siguiente ﬂ
fabrican bajo demanda. rango de carrera.
«2 Cuando se selecciona «Con blogueo/cubierta del motor» para el modelo de montaje para la - LEY25: 200 0 menos - LEY32/40: 200 0 menos
cara superior, el cuerpo del motor sobresaldré del extremo del cuerpo para el tamafio 40 con =6 El modelo con brida anterior no esta disponible para la serie LEY 4 0 con una carrera de
carreras de 3 0 mm o menos. Comprueba las interferencias con piezas antes de seleccionar 30 mm y una opcién de motor «Con bloqueo/cubierta del motor». T
un modelo. «7 Elmodelo con brida posterior no esta disponible para la serie LEY 32/40. n
«3 La fijacién de montaje se envia junto con el producto pero el producto no se presenta *8 Bajo demanda wl
montado. +9 El rail DIN no estd incluido. Pidelo por separado. -l
«4 Para el montaje del voladizo horizontal de la brida anterior, la brida posterior o los modelos 10 Selecciona la opcién «—» para cualquier dispositivo que no sea DeviceNet™, CC-Link o
roscados en los extremos, utiliza el actuador en el siguiente rango de carrera. entrada en paralelo.
- LEY25:200 0 menos - LEY32/40: 100 0 menos Selecciona las opciones «—», «8» 0 «T» para DeviceNet™ o CC-Link. w
Selecciona las opciones «—», «1», «3» 0 «5» para entrada en paralelo. T
r —\ | 4
El actuador y el controlador se venden en conjunto.
/A\Precaucién Asegurate de que la combinacion del
[Productos conformes a CE] controlador y el actuador es correcta. 1
La conformidad ECM ha sido comprobada combinando los actuadores eléctricos de la serie L. "_'|J
LEY y la serie del controlador JXC. <Comprueba lo siguiente antes del uso.>
La conformidad electromagnética depende de la configuracién del panel de control del cliente %1 Comprueba el nimero del modelo en la etiqueta del actuador.
y de la relacion con otros equipos eléctricos y cableados. Por tanto, no sera posible certificar Este ntimero tiene que coincidir con el del controlador.
la conformidad con la directiva ECM de los componentes de SMC que hayan sido incorporados | | . -
en el equipo del cliente bajo condiciones reales de funcionamiento. Como resultado,es | | ((TeureEm 3/n ) O
necesario que el cliente compruebe la conformidad final con la directiva ECM de la maquinaria LEYZSEBJ 00 ____________ g
y del equipo como un todo. - 1 | T -
[Precauciones relacionadas con las diferentes versiones del controlador] =
Cuando la serie JXC se tiene que utilizar junto con el encoder absoluto sin 1 g ©
bateria, debes usar un controlador con una version V3.4 o S3.4 o superior. \_ ) b
Para mas informacion, consulta la p. 51. O
* Consulta el manual de funcionamiento para el uso de productos. §

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

EtherCAT® modelo | EtherNet/IP™ modelo | PROFINET modelo | DeviceNet™ modelo | I0-Link modelode | CC-Link modelo de | Modelo de entrada de
de entrada directa | de entrada directa de entrada directa | de entrada directa entrada directa entrada directa los datos de pasos

| 2] ] -

Tipo 2
e
e /] |/ ﬁd
i JXC51
Serie JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCLA1 JXCM1 JXC61
C EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link
Caracteristicas I/0 en paralelo

entrada directa | entrada directa | entrada directa | entrada directa | entrada directa | entrada directa

Absoluto sin bateria

BT GETEAE (motor paso a paso de 24 VDC)

Nimero méx. de datos de pasos 64 puntos
Tension de alimentacion 24 VDC
Pagina de referencia 37 43
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Serie LEY

Caracteristicas técnicas

Absoluto sin bateria (motor paso a paso de 24 VDC)

Modelo LEY25 LEY32 LEY40
Carga de|y oo (3000 [mm/s2]) 20 40 60 30 45 60 50 60 80
trabajo (2000 [mm/s?]) 30 55 70 40 60 80 60 70 90
5 [kal*"  [Vertical| (3000 [mm/s2]) 8 16 30 11 22 43 13 27 53
T | Fuerza de empuje [N]*2*3*4 63a122 | 1262238 | 232a452 | 80a 189 | 156 a 370 | 296 a 707 | 132 a 283 | 266 a 553 |562 a 1058
% Velocidad [mm/s]*4 18 a 500 9a 250 5a125 24 a 500 | 12a 300 6a 150 24 a500 | 12a300 6a 150
5 | Max. aceleracion/deceleracion [mm/s?] 3000
é Velocidad de empuje [mm/s]*® 35 0 menos [ 30 o0 menos [ 30 0 menos
2 | Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.02
2 | Pérdida de movimiento [mm]*® 0.1 0 menos
8 [ Paso del husillo [mm] 12 6 3 [ e [ 8 [ 4 [ 1 8 4
‘S | Resistencia a impactos/vibraciones [m/s2]*” 50/20
qu- Modo de actuacion Husillo a bolas + Correa (LEY)/Husillo a bolas (LEYLCID)
W | Tipo de guia Casquillo deslizante (vastago)
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
8 Tamano del motor 42 [156.4 \ [156.4
§ Modelo de motor Absoluto sin bateria (motor paso a paso de 24 VDC)
E Encoder Absoluto sin bateria (4096 pulsos/giro)
g Tension nominal [V] 24 VDC +10 %
8§ [ Consumo de energia [W]*3 40 50 50
'E Consumo de energia en espera al utilizarlo [W]* 15 48 48
3 | Max. consumo de energia instantaneo [W]*'° 48 104 106
= g| Modelo* Blogueo no magnetizante
_§§ Fuerza de sujecion [N] 78 157 294 108 216 \ 421 127 265 519
%é Consumo de energia [W]*'2 5 5 5
& 5| Tensién nominal [V] 24 VDC +10 %
=1 Horizontal: el valor maximo de la carga de trabajo. Es necesaria una guia externa para soportar la carga (coeficiente de friccion de la guia: 0.1 o
menos). La carga de trabajo real y la velocidad de transferencia cambian segun la condicién de la guia externa. Ademas, la velocidad cambia segun la
carga de trabajo. Consulta «Seleccion del modelo» en la pagina 17.
Vertical: la velocidad cambia segun la carga de trabajo. Consulta «Seleccién del modelo» en la pagina 17.
Los valores que se muestran en ( ) son la aceleracion/deceleracion.
Establece estos valores en 3000 [mm/s2] o menos.
+2 La precision de la fuerza de empuje es +20 % (fondo de escala).
+3 Los valores de la fuerza de empuje para la serie LEY25LJE son de 30 % a 50 %; para la serie LEY32JEM, de 30 % a 70 %; y para la serie LEY40LJE,
de 35 % a 65 %.
Los valores de la fuerza de empuje cambian de acuerdo a la tasa de resistencia y la velocidad de empuje. Consulta «Seleccién del modelo» en el
catalogo web.
=4 La velocidad y la fuerza pueden cambiar en funcién de la longitud del cable, la carga y las condiciones de montaje. Ademas, si la longitud del cable
supera los 5 m, disminuira en hasta un 10 % cada 5 m. (A 15 m: reducido en hasta un 20 %)
=5 La velocidad permitida para la operacion de empuje. Cuando se empuja el transporte de una pieza, funciona en la carga de trabajo vertical o inferior.
=6 Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco
«7 Resistencia a impactos: supera la prueba de impacto en direccion paralela y perpendicular al husillo. (La prueba se realizé con el actuador en el estado
inicial).
Resisiencia a vibraciones: Supera prueba de barrido de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realizé tanto en direccion paralela como en
perpendicular al husillo. (La prueba se realizé con el actuador en el estado inicial).
x8 El consumo de energia (incluido el controlador) es para cuando esté funcionando el actuador.
9 El consumo de energia en espera cuando esta en funcionamiento (incluido el controlador) es para cuando se detenga el actuador en la posicion de

ajuste durante el funcionamiento. Excepto durante la operacién de empuje

%10 El consumo de energia instantaneo maximo (incluido el controlador) es para cuando esté funcionando el actuador. Este valor se puede usar para la

seleccién del suministro eléctrico.
#11 Solo con bloqueo

%12 Para un actuador con bloqueo, se afade el consumo de energia para el bloqueo.
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Encoder absoluto sin bateria: )
Actuador eléctrico/modelo con vastago Serie LE Y

Dimensiones

n
L
1]
- - J
[ Modelo de montaje superior del motor |
25 A 25 A
Con cubierta del motor: LEY32[ 1L 1B Con bloqueo/cubierta del motor: LEY 3211 B-[1W
e 40 C 40 C
—— Conector
— Conector — 15
- Cable del motor
=4 Cable de
e 24
c;' % bloqueo “’E}' &
| o vl ©
© Q © Q
\V S 8
Cable del motor T Cable del motor Cable de blogueo Ko} Cable del
(2x05) T (2x05) @35 = motor |
X2 L =t o ‘% f
)] g [mm] 7] g 24 _
L Tamaio| T2 | X2 /[ N
=1 g F 25 [ 75 | 885 — K mml | ep
\ | 32 | 85| 985 _ 1 Tamaio| T2 | Xo E
40 | 85 [ 1205 25 | 75 | 129
0 Materia de la cubierta del q 32 | 85 |1415
D motor: resina sintética . 40 | 85 |163.5 T
] (2}
1]
-l
LL
i
[ Modelo de motor en linea | a
25 A -
Con cubierta del motor: LEY32D[LIB -LIC w
-l
40 C
[mm]
o i Tamafio| Rango de carrera A T2 X2 L CvV
H " i 100 0 menos 198.5 -
X A 25 - 75 | 685 | 46 | 545 ]
| 101 0 mas, 400 0 menos 223.5 [8)
5 /; ¢ : 32 |1900menos 220 85 | 735 | 60 | 695 3
‘ — 101 0 mas, 500 0 menos 250 ’ ) )
| 1 242 ©
L Xz 40 [[200menos 85 | 955 | 60 | 69.5 e
A + Carrera 101 0 mas, 500 0 menos 272 b
(8]
x
)
25 A
Con bloqueo/cubierta del motor: LEY 32D B-[1W
40 C
o
&
H
@
Cable de blogueo Cable del motor 3 Tamafio Rango de carrera A T2 X2 L | CV
2x05
035 (2x@5) E 25 1000m?nos 239 75 | 109 46 | 544
e 2 101 0 mas, 400 o menos 264
1 3p [1000menos 263 | g5 | 1165 | 60 | 695
101 0 més, 500 0 menos 293 ' ' ’
° 100 o menos 285
. 40 - 85 | 1385 | 60 | 69.5
101 o mas, 500 o menos 315
L X2
A + Carrera
El tamafo del conector y la altura del motor son diferentes. El resto
de dimensiones son iguales a las del producto estandar.
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serie LEYG
Seleccion del modelo

Grafica “Velocidad-carga de trabajo” (guia)

Para modelo absoluto sin bateria (motor paso a paso de 24 VDC)

El resto de elementos son iguales a los del producto estandar.
Para obtener mas detalles consulta el Catalogo Web.

Horizontal Vertical
LEYG25 EID E para aceleracién/deceleracion: 2000 mm/s2 LEYG25 MD E
80 ‘ ‘ 35
M
. C
0 Paso 3: LEYG25. E 39 == Paso 3: LEYG25 EC™"

Paso 6: LEYG25, EB

Carga de trabajo horizontal [kg]
N
o

20

\
y Paso 6: LEYG25)'EB

Carga de trabajo horizontal [kg]

Velocidad [mm/s]

Velocidad [mm/s]

-~
30 i %ﬁfo 12: LEYG25)'EA 5 s | |
20 10 ‘ ‘ M
] \\ 7 < Paso 12: LEYG25 EA
10 1 ~
~
o : \ 0 SO -
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
M M
LEYG32 L DE para aceleracién/deceleracion: 2000 mm/s2 LEYG32 L DE
90 I I 50
2 80 Paso 4: LEYG32\'EC ] ;
= ‘ = 41 Paso 4: LEYG32 EC L
€ 70 ‘ £ 40
£ 60 Paso 8: LEYG32)'EB kS
£ | 5 30
2 4512 \ " k=)
8§ 40 3. Paso 16: LEYG32 EA g 4 Paso 8: LEYG32"EB
o 30 5 N o) ‘
g \\ \ 2 M
o 20 N 2 18 | Paso 16: LEYG32, EA
O 10 R O
0 N 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
M M
LEYG40|_ LIE para aceleracién/deceleracién: 2000 mm/s2 LEYG40|_ LIE
100 I I 60
g 9 Paso 4: LEYG40YEC ] "
s 80 | | 5 51 Paso 4: LEYG40 EC
s i s
S 70 Paso 8: LEYG40)EB S
£ 60 M <
o Paso 16: LEYG40, EA o
§ 50 \ g "
S 40 S g 25 -y|Paso 8: LEYG40, EB
s s N ° 1 | |
S \‘ Ee] 20 ‘ ‘
% 20 AR % iy K Paso 16: LEYG40}'EA
o (@] \
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
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Seleccion del modelo Serie LEYG

(2
L
El resto de elementos son iguales a los del producto estandar. I'_||J
Grafica de conversion de fuerzas (gu|’a) Para obtener méas detalles consulta el Catalogo Web.
Absoluto sin bateria (motor paso a paso de 24 VDC) <Valores limite para fuerza dg empuje y umbrales de activacion en relacion con la velocidad de empuje> @
M Velocidad de empuje Fuerza de empuje "_'|J
LEYG25 L LE EEEE e [mm/s] (Valor de entrada de ajustes)
500 ‘ ™ LEYG25Y'E A/B/C 21a35 40250 %
F Paso 3: LEYG25 EC ' NP A 24a30
- | M 70 % >
400 Mpago 6: LEYG25 | EB)/ LEYG32LLE B/C 21230 20a70% w
= Paso 12: LEY625 N EA A 24230
Z, 300 M
= 50 a 65 %
< [ /< X/ LEYG407[E BIC 21230 a
i:-; 200 I o
1 i i i i i >-
100 — <Valores de ajustes para operaciones de empuje de ransferencia verticales> i
oL (M %0 % 1 < Min. 50 % Modelo LEYG25YE | LEYG32YCE | LEYG40'CIE
10 20 30 40 50 60 70 Paso A|B|C|A|B|C|A|B|C
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%] Carga de trabajo [kg] 1.5 4 9 25 7 16 5 12 | 26 N
Fuerza de empuje 50 % 70 % 65 % w
[ Temperatura ambiente | Valo de auste de a fuerza de empuje (%] | Tasa de resistencia [%] | Tiempo de empuje continuo [min] | -
[40°Comenos |  500menos | 100 | Sin restricciones |
LEYG32Y'[IE T
(2}
800 w
700 | Pasq3: LEYG32{! EC
600 Paso 6: LEYG32 FR
= 500 —Paso 12: LEYG32 EA L
= I
N 400 L_IIJ
S 300
T 200f — /i
100 [{Min. 30 %> <"Min. 50 % -
0
10 20 30 40 50 60 70 80 90 II_IIJ
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]
| Temperatura ambiente | Valorde guste de f fuerza de empuje ]| Tasa de resistencia [%] | Tiempo de empuje confinuo [min] | -
[ 40°Comenos | 70 omenos | 100 | Sin restricciones |
O
x
LEYG40Y'[IE 5
1100 -
1000 —‘-Paso 4 LEYG40 EC = &
ggg —Ppaso 8: LEYG40 "' EB ' g
_. 700 LPaso12: LEYG40 | EA H <
Z 600 L — /\ A -
8 500F : '
S 400¢F '
- 300F - =
200 | T i
100 —{ Min. 30 % > L Min. 50 %)—
O 1 1
10 20 30 40 50 60 70 80 90
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]

[ Temperatura ambiente | Valorde guste de l fuerza de empuje [4]| Tasa de resistencia [%] | Tiempo de empuje continuo [min] |
[40°Comenos | 650menos | 100 | _Sin restricciones |
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Encoder absoluto sin bateria:

Actuador eléctrico/
Modelo con vastago guia
Serie LEYG LEYG25, 32, 40 C€

N\
Forma de pedido P ”/i

Y
Posicion de montaje del  Posiciéon de montaje
motor: parte superior del motor: en linea

LEYG[25 E B|-50 -R1/ |ICD17T

M C
006006 000 © O

Para obtener los detalles
sobre los controladores,
consulta la pagina siguiente.

o Tamano 9 Modelo de rodamiento*! 9 Posicion de montaje del motor 0 Modelo de motor

25 M | Cojinete de deslizamiento — | Montaje sobre la cara superior E Absoluto sin bateria
32 L | Rodamiento lineal a bolas D En linea (motor paso a paso de 24 VDC)
40
e Paso [mm] 6 Carrera*? *3[mm] o Opcién de motor*4
Simbolo LEYG25 LEYG32/40 Carrera Carrera aplicable C Con cubierta del motor
A 12 16 30, 50, 100, 150, W | Con blogueo/cubierta del motor
B 6 8 302300 | 55 250, 300
C 3 4
e Guia opcional*® @ Tipo/Longitud del cable del actuador
— Sin opciones Cable robdtico [m]
F | Con funcién de retencion de grasa = Ninguno R8 86
R1 1.5 RA 10%6
R3 3 RB 15%6
R5 5 RC 20%6

Para obtener mas informacion sobre los detectores magnéticos, consulta el catalogo web.

El uso de detectores magnéticos para el modelo con vastago guia de la serie LEYG

* Se deben insertar los detectores magnéticos desde la parte frontal con el vastago (placa) sobresaliendo.

¢ Los detectores magnéticos no se pueden fijar con las piezas ocultas tras la fijacion de la guia (la parte del vastago que
sobresale).

¢ Consulta con SMC cuando utilizar los detectores magnéticos en la parte del vastago que sobresale, ya que se produce
como una orden especial.

El resto de elementos son iguales a los del producto estandar.
Para obtener mas detalles consulta el Catadlogo Web.
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Encoder absoluto sin bateria: .
Actuador eléctrico/modelo con vastago guiado Serie LE YG

(2
L
@ Controlador w
— Sin controlador
CLHLC Con controlador
L eeieeecriciecieiieiiiiieeneeiaenann, E
................. L
~-CDN[7]T s
Interfaz (protocolo del 1 I ® Conector enchufable de comunicacion, cable I/0*®
comunicacién/input/output) Montaje Simbolo Tipo Interfaz aplicable >
E EtherCAT® 7 | Montaje con tornillo — Sin accesorio — |-_||J
9 EtherNet/IP™ 87 Rail DIN S |Conector enchufable de comunicacién de modelo recto DeviceNet™
P PROFINET T | Conector enchufable de comunicacidn de modelo de derivacienen | CC-Link Ver. 1.10
D DeviceNet™ Para eje simple 1 Cable I/0 (1.5 m) Entrada en paralelo 0]
L 10-Link 3 Cable I/O (3 m) (NPN) =
M CC-Link Ver. 1.10 ) Cable I/0 (5 m) Entrada en paralelo (PNP) I._IIJ
5 | Entrada en paralelo (NPN)
6 | Entrada en paralelo (PNP)

%1 Cuando se selecciona [M: cojinete de desplazamiento], la velocidad méaxima del cable [A] es =5 Solo disponible para los cojinetes de deslizamiento de tamafio 2 5, 3 2'y 4 0 (Consulta 1]
4.0 0 mm/s (sin carga, montaje horizontal). Ademas, la velocidad se restringe con una carga «Disefio» en el catdlogo web). -l
horizontal/de momento. Consulta «Seleccién del modelo» en el catalogo web. +6 Bajo demanda

+2 Consulta con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se +7 Elrail DIN no estd incluido. Pidelo por separado.
fabrican bajo demanda. =8 Selecciona la opcion «—» para cualquier dispositivo que no sea DeviceNet™, CC-Link o

«3 Existe un limite para los modelos de montaje superior de tamafio de montaje 32/40 y carreras entrada en paralelo. I
de 50 mm o menos. Consulta las dimensiones. Selecciona las opciones «—», «S» 0 «T» para DeviceNet™ o CC-Link. ‘u’j

=4 Cuando se selecciona «Con bloqueo/cubierta del motor» para el modelo de montaje para la Selecciona las opciones «—», «1», «3» 0 «5» para entrada en paralelo. |
cara superior, el cuerpo del motor sobresaldra del extremo del cuerpo para el tamafio 40 con
carreras de 3 0 mm o menos. Comprueba las interferencias con piezas antes de seleccionar
un modelo. w

.. 4 ] N | T
/A\Precaucion El actuador y el controlador se venden en conjunto. w
Epr°df”°t%sd°§;ﬂ‘2°;m?§ a CE] bada combinando | Sores léctrioos do | Asegurate de que la combinacién del
a conformidad E a sido comprobada combinando los actuadores eléctricos de la controlador y el actuador es correcta.
serie LEY y la serie del controlador JXC. o
La conformidad electromagnética depende de la configuracién del panel de control del <Comprueba lo siguiente antes del uso.> w
cliente y de la relacion con otros equipos eléctricos y cableados. Por tanto, no serd posible *1 Comprueba el nimero del modelo en la etiqueta -
certificar la conformidad con la directiva EMC de los componentes de SMC que hayan sido del actuador. Este nimero tiene que coincidir
incorporados en el equipo del cliente bajo condiciones reales de funcionamiento. Como con el del controladq(. ____________________________
resultado, es necesario que el cliente compruebe la conformidad final con la directva EMC | | (o= . @ -
de la maquinaria y del equipo como un todo. LEYGZ5MEB'100 ] g
x
[Precauciones relacionadas con las diferentes versiones del controlador] =
Cuando la serie JXC se tiene que utilizar junto con el encoder absoluto sin baterfa, debes
o ) L - #1 -
usar un controlador con una version V3.4 o S3.4 o superior. Para mas informacién, consulta ©
lap.51. - =
# Consulta el manual de funcionamiento para el uso de productos. 8
Descargatelo a través de nuestro sitio web https://www.smc.eu b3
e
EtherCAT® modelo | EtherNetIP™ modelo | PROFINET modelo | DeviceNet™ modelo | 10-Link modelode | CC-Link modelo de | Modelo de entrada de
de entrada directa | de entrada directa de entrada directa | de entrada directa entrada directa entrada directa los datos de pasos
- s s e | |
Tipo
2 2
i JXC51
Serie JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCL1 JXCM1 JXC61
Caracteristicas EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link /O en paralelo
entrada directa | entrada directa | entrada directa | entrada directa | entrada directa | entrada directa P
Motor compatible Absoluto sin bateria
P (motor paso a paso de 24 VDC)
Nimero mx. de datos de pasos 64 puntos
Tension de alimentacion 24 VDC
Pagina de referencia 37 43
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Serie LEYG

Caracteristicas técnicas

Absoluto sin bateria (motor paso a paso de 24 VDC)

Modelo LEYG25Y LEYG32} LEYG40Y
Aceleracion/Deceleracion
a 3000 [mm/s?] 20 40 60 30 45 60 50 60 80

Carga de Horizontal Aceleracion/Deceleracion

trabajo 30 55 70 40 60 80 60 70 90
| Ikgp a 2000 [mm/s?]
§ Vertical A°;'e:;;°(')‘3‘/?:1°ie/’:§i°" 7 15 29 9 20 41 11 25 51
E Fuerza de empuje [N]#2#3%4 63a122 | 1262238 | 232a452 | 80a 189 | 156 a 370 | 296 a 707 | 132 a 283 | 266 a 553 |562 a 1058
E Velocidad [mm/s]*4 18 a 500 9a 250 5a125 24 a500 | 12a300 6a 150 24 a500 | 12a300 6a 150
@ Max. aceleracién/deceleracion [mm/s2] 3000
§ | Velocidad de empuje [mm/s]*® 35 0 menos [ 30 0 menos [ 30 0 menos
S | Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.02
5.2 Pérdida de movimiento [mm]*6 0.1 0 menos
@ | Paso del husillo [mm] 12 6 3 [ 16 [ 8 | 4 | 16 8 4
) | Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?)*7 50/20

Modo de actuacion Husillo a bolas + Correa (LEYGO), Husillo a bolas (LEYGLCICID)

Tipo de guia Cojinete de deslizamiento (LEYGLIM), Rodamiento lineal a bolas (LEYGLIL)

Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40

Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
% | Tamario del motor 042 [ 056.4 [ 056.4
§ Modelo de motor Absoluto sin bateria (motor paso a paso de 24 VDC)
'S | Encoder Absoluto sin bateria (4096 pulsos/giro)
% Tensién nominal [V] 24 VDC +10 %
§ [ Consumo de energia [W]*8 40 50 50
:‘g Consumo de energia en espera al utilizarlo [W]*® 15 48 48
i | Max. consumo de energia instantaneo [W]*1° 48 104 106
= g| Modelo™" Bloqueo no magnetizante
gé‘ Fuerza de sujecion [N] 78 157 [ 294 108 216 [ 421 127 265 519
gg Consumo de energia [W]*12 5 5 5
4 5| Tensién nominal [V] 24 VDC +10 %

+1 Horizontal: Es necesaria una guia externa para soportar la carga (coeficiente de friccion de la guia: 0.1 0 menos). La carga de trabajo real y la
velocidad de transferencia cambian segun la condicién de la guia externa. Ademas, la velocidad cambia segun la carga de trabajo. Consulta

«Seleccion del modelo» en la pagina 23.

Vertical: la velocidad cambia segun la carga de trabajo. Consulta «Seleccion del modelo» en la pagina 23.
Establece los valores de aceleracion/deceleracién en 3000 [mm/s2] o menos.

x2 La precision de la fuerza de empuje es £20 % (fondo de escala).

+3 Los valores de la fuerza de empuje para la serie LEYG25LJJE son de 30 % a 50 %; para la serie LEYG32LJJE, de 30 % a 70 %; y para la serie

LEYG40LIIE, de 35 % a 65 %.

Los valores de la fuerza de empuje cambian de acuerdo a la tasa de resistencia y la velocidad de empuje. Consulta «Seleccion del modelo» en el

catalogo web.

+4 La velocidad y la fuerza pueden cambiar en funcién de la longitud del cable, la carga y las condiciones de montaje. Ademas, si la longitud del cable
supera los 5 m, disminuiré en hasta un 10 % cada 5 m. (A 15 m: reducido en hasta un 20 %)
Cuando se selecciona [M: cojinete de desplazamiento], la velocidad maxima del Paso [A] es 400 mm/s (sin carga, montaje horizontal).
Ademas, la velocidad se restringe con una carga horizontal/de momento. Consulta «Seleccién del modelo» en el catdlogo web.

+5 La velocidad permitida para la operacién de empuije.
«6 Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco

«7 Resistencia a impactos: supera la prueba de impacto en direccion paralela y perpendicular al husillo. (La prueba se realizé con el actuador en el estado

inicial).

Resistencia a vibraciones: supera prueba de barrido de frecuencias entre 45 a 2000 Hz. La prueba se realizé tanto en direccion paralela como en
perpendicular al husillo. (La prueba se realizé con el actuador en el estado inicial).
+8 El consumo de energia (incluido el controlador) es para cuando esté funcionando el actuador.
«9 El consumo de energia en espera cuando esta en funcionamiento (incluido el controlador) es para cuando se detenga el actuador en la posicion de

ajuste durante el funcionamiento. Excepto durante la operacion de empuje

%10 El consumo de energia instantaneo méaximo (incluido el controlador) es para cuando esté funcionando el actuador. Este valor se puede usar para la

seleccién del suministro eléctrico.
%11 Solo con bloqueo

%12 Para un actuador con bloqueo, se afade el consumo de energia para el bloqueo.
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Encoder absoluto sin bateria: .
Actuador eléctrico/modelo con vastago guiado Serie LE YG

Dimensiones i
4
Modelo de montaje superior del motor
25 A 25 A o
Con cubierta del motor: LEYG32[ILIB-LIC Con bloqueo/cubierta del motor: LEYG32[ I 1B-IW L
40 C 40 C -
31 — Conector — —— Conector
[\ 15
U Cable del motor
% o o 4 >
N N 24 & < Cable de w
© o N < =
5 ) u bloqueo
\/ o° ) | 2
o Qo © Qo
2 3 8 3
g’ o ) Cable del motor Cable de blogueo T Cable del
X2 | o (2xQ@5) @35 ° motor
o ] El
=) T
[ Nowid § 1) § 24
_ [mm] [ L
Q Tamafio| T2 X2 = i = [mm] )
\ = 25 7.5 88.5 — Tamafio T2 Xz E
/f NI 28 75 &
C 40 | 85 | 1205 c 32 | 85 | 1415
‘]— ’ Materia de la cubierta del ’ 40 8.5 163.5 T
\ motor: resina sintética o0
IT]
-
’ Modelo de motor en linea ‘
(T8
25 A T
Con cubierta del motor: LEYG 32]D]B-[IC u
40 C
AL 1\ L i R o
— -
> f—>»
| X o] |5
L 2 Tamailo]  Rango de carrera A T2 | X2 | L | H|CV o
o A + Carrera <
[[] 100 0 menos 209.5 5
25 - 75 | 685 | 46 |61.3|54.5
101 0 mas, 300 0 menos 234.5
—
3p [ [000menos 232 | g5 | 735 |60 |768|605 | 2
© T 101 0o mas, 3000 menos | 262 o
100 0 menos 254 <>'<)
B 40 - 8.5 | 955 | 60 | 76.8 | 69.5 S
101 0 mas, 300 0 menos 284
L
25 A

Con bloqueo/cubierta del motor: LEYG 23 DLIB-L1W

o
o
<
14
k)
§ / = [mm]
Cable del motor % Tamafio Rango de carrera A T2 | X2 ([L| H |CV
Cable de blogueo ° 100 0 menos 250
535 @x05) 3 25 : 75109 | 46 |61.3|54.4
. > 101 0 mas, 300 0 menos 275
c
F S 100 0 menos 275
1 | 32 = 8.5 |116.5| 60 | 76.8 | 69.5
101 0 mas, 300 0 menos 305
= 100 0 menos 297
. 40 - 8.5 |138.5| 60 | 76.8 | 69.5
= 101 0 mas, 300 0 menos 327
L X2

El tamaio del conector y la altura del motor son diferentes. El resto de dimensiones son iguales a las del producto estandar. ‘
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Encoder absoluto sin bateria:

Mesa eléctrica de deslizamiento/
Modelo compacto C€
Serie LES Les2s

Forma de pedido

Modelo compacto

LES25|R|E

J
0060

Para obtener los detalles sobre los
controladores, consulta la pagina siguiente.

30
6 600

0 Tamano 9 Posicion de montaje del motor eTipo de motor Q Paso [mm]
[[25 | Modelo basico/Modelo R Cable E Absoluto sin bateria J 16
(motor paso a paso de 24 VDC) K 8
R
@ Carrera [mm]
Carrera Carrera aplicable
30 a 150 | 30*1, 50, 75, 100, 125, 150
Modelo simétrico/  Tabla
Tipo L @ opcion de motor
L — Sin opciones
B Con bloqueo
Tabla de opciones de motor aplicable
Carrera
Modelo de motor en linea/Modelo D Posicion de _ 50
X Tamario | 30 <
Tabla Cable montaje del motor o mas
R/L 25 X @)
Dl oo, e \eoe D 25 | 0| O
G~ © ©0C /
Mot .
oo o Opciones de cuerpo
— Sin opciones
S Proteccion contra el polvo*2
9 Montaje*3 Q Tipo/Longitud del cable del actuador
. . Tipo R | Modelo Cable robdtico [m]
e AT TipoL| D — Ninguno R8 84
— Sin soporte lateral o [ J 2; ;-5 EQ 10*:
H |C rte lateral (4 uds.)| — [
on soporte lateral (4 uds.) R5 5 RC 5074

El resto de elementos (especificaciones, dimensiones, etc.) son
iguales a los del producto estandar. Para obtener mas detalles
consulta el Catalogo Web.
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Encoder absoluto sin bateria: .
Mesa lineal eléctrica/Modelo compacto Serie LE S

(2
[T
w
@ Controlador a
— Sin controlador
CLHLIC] Con controlador
D rreeeeeeeeeeeerr————— e m
.................. ' C D17IT -
Interfaz (protocolo del 1 I ® Conector enchufable de comunicacién, cable I/0*¢
comunicacion/input/output) Montaje Simbolo Tipo Interfaz aplicable E
E EtherCAT® 7 | Montaje con tornillo — Sin accesorio — |
9 EtherNet/IP™ 8*5 Rail DIN S | Conector enchufable de comunicacién de modelo recto DeviceNet™
P PROFINET T | Conector enchufable de comunicacién de modelo de derivacionenT | CC-Link Ver. 1.10
D Device[\let”" Para eje simple ; Cg bé? VI(/)O(1 -5 m) Entrada en paralelo (NPN) 9
L I0-Link able /O (3 m) Entrad lelo (PNP
ntrada en paralelo (PNP) [11]
M CC-Link Ver. 1.10 5 Cable I/0 (5 m) |
5 | Entrada en paralelo (NPN)
6 | Entrada en paralelo (PNP)
0
+1 Dado que las posiciones de montaje del motor aplicable y las opciones +3 Para obtener mas detalles, consulta el catalogo web. -l
del motor varian en funcién de la carrera, consulta la tabla de opciones +4 Bajo demanda
de motor aplicable en la pagina 23. +5 El rail DIN no esta incluido. Pidelo por separado.
=2 Para el modelo R/L (equivalente a IP5X), se monta un rascador en la =6 Selecciona la opcion «—» para cualquier dispositivo que no sea
cubierta anterior, y las juntas de estanqueidad se montan en ambas DeviceNet™, CC-Link o entrada en paralelo. I
cubiertas finales. Para el modelo D, se monta un rascador en la Selecciona las opciones «—», «S» 0 «T» para DeviceNet™ o CC-Link. tﬂ
cubierta anterior. Selecciona las opciones «—», «1», «3» 0 «5» para entrada en paralelo. a
‘o (" )
/\Precaucion El actuador y el controlador se venden en conjunto. L
[Productos conformes a CE] , o Asegurate de que la combinacién del controlador y el actuador es correcta. w
La conformidad EMC ha sido comprobada combinando los actuadores eléctricos de la |
serie LES y la serie del controlador JXC. <Comprueba lo siguiente antes del uso.>
La conformidad electromagnética depende de la configuracién del panel de control del #1 Comprueba el numero del modelo en la
cliente y de la relacion con otros equipos eléctricos y cableados. Por tanto, no sera posible etiqueta del actuador. Este numero tiene que o
certificar la conformidad con la directiva EMC de los componentes de SMC que hayan sido coincidir con el del controlador. "_'lJ
incorporados en el equipo del cliente bajo condiciones reales de funcionamiento. Como |
resultado, es necesario que el cliente compruebe la conformidad final con la directiva EMC LEszsnEJ_so """""""""""
de la maquinaria y del equipo como un todo. _— T
____________ -
[Precauciones relacionadas con las diferentes versiones del controlador] g
Cuando la serie JXC se tiene que utilizar junto con el encoder absoluto sin 1 §
bateria, debes usar un controlador con una versién V3.4 o S3.4 o superior. .
Para mas informacion, consulta la p. 51. \_ J -
©
# Consulta el manual de funcionamiento para el uso de productos. -
Descargatelo a través de nuestro sitio web https://www.smc.eu 8
x
=

EtherCAT® modelo | EtherNet/IP™ modelo | PROFINET modelo | DeviceNet™ modelo | 10-Link modelode | CC-Link modelo de | Modelo de entrada de
de entrada directa | de entrada directa de entrada directa | de entrada directa entrada directa entrada directa los datos de pasos

| oy o ) o

v

Tipo :
=8
7| /] ﬁd
i JXC51
Serie JXCE1 JXCI1 JXCP1 JXCD1 JXCL1 JXCM1 JXC61
EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link

Caracteristicas I/O en paralelo

entrada directa | entrada directa | entrada directa | entrada directa | entrada directa | entrada directa

Absoluto sin bateria

BRI CETTEUHE (motor paso a paso de 24 VDC)

Nimero max, de datos de pasos 64 puntos
Tension de alimentacion 24 VDC
Pagina de referencia 37 43
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Encoder absoluto sin bateria:

Mesa eléctrica de deslizamiento/
Tipo de alta rigidez Ce
Serie LESH \EsH2s

Forma de pedido

Tipo de alta rigidez

R1/[CD17T

los controladores, consulta la
pagina siguiente.

LESH25R|E

J
00660

20
© 0600

0 Tamano 9 Posicion de montaje del motor eTipo de motor Q Paso [mm]
[25 | Modelo basico/Modelo R Cable E Absoluto sin bateria J 16
Motor (motor paso a paso de 24 VDC) K 8
rl : |
 E——— —" — e Carrera [mm] @ Opcién de motor
N g ; Carrera Carrera aplicable — Sin opciones
Tabla 50 a 150 50, 100, 150 B Con bloqueo
IVI_odeIo simétrico/ Tabla
Tipo L
L o Opciones de cuerpo
- = — Sin opciones
S Proteccion contra el polvo*1
Motor, Cable
Modelo de motor en linea/Modelo D
Tabla Cable
=== ,
Motor
9 Montaje*? 9 Tipo/Longitud del cable del actuador
. . Tipo R | Modelo Cable robético [m]
Simoclo Montaje TipoL| D — Ninguno R8 8*3
— | Sin soporte lateral o o 2; :13-5 FF:Q 1?2
H | Consoporte lateral (4 uds) | — '
P ) d R5 5 RC | 20%S

El resto de elementos (especificaciones, dimensiones,
etc.) son iguales a los del producto estandar. Para
obtener mas detalles consulta el Catalogo Web.
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Encoder absoluto sin bateria: .
Mesa lineal eléctrica/lModelo de elevada rigidez Serie LE SH

(2
L
@ Controlador w
— Sin controlador
CLHLIC] Con controlador
N E
.................. L
~CD1|7|T u
Interfaz (protocolo del 1 I ® Conector enchufable de comunicacién, cable 1/0*5
comunicacién/input[ou{put) Montaje Simbolo Tipo Interfaz aplicable >
E EtherCAT® 7 | Montaje con tornillo — Sin accesorio — |-_||J
9 EtherNet/IP™ 84 Rail DIN S | Conector enchufable de comunicacién de modelo recto DeviceNet™
P PROFINET T | Conector enchufable de comunicacién de modelo de derivaciénenT| CC-Link Ver. 1.10
D DeviceNet™ Para eje simple :13 Cgb:j VIC/)O“ 5 m) Entrada en paralelo (NPN) o
L 10-Link able /O (3 m) Entrad lelo (PNP) | | >
ntrada en paralelo (PNP) i
M CC-Link Ver. 1.10 5 Cable I/O (5 m) w
5 | Entrada en paralelo (NPN)
6 | Entrada en paralelo (PNP)
(2]}
%1 Para el modelo R/L (equivalente a IP 5 X), se monta un rascador en la +4 El rail DIN no esta incluido. Pidelo por separado. E
cubierta anterior, y las juntas de estanqueidad se montan en ambas 5 Selecciona la opcién «—» para cualquier dispositivo que no sea
cubiertas finales. Para el modelo D, se monta un rascador en la cubierta DeviceNet™, CC-Link o entrada en paralelo.
anterior. Selecciona las opciones «—», «S» 0 «T» para DeviceNet™ o CC-Link.
«2 Para obtener mas detalles, consulta el catalogo web. Selecciona las opciones «—», «1», «3» 0 «5» para entrada en paralelo. T
*3 Bajo demanda f_ﬂ
.. 4 N\ -l
/A\Precaucion El actuador y el controlador se venden en conjunto.
Epr°d;‘°t:jsd°g’\',|‘::°;m°j§ aCE] b ada combinando | sores léctrions do | Asegurate de que la combinacién del controlador y el w
a conformidad E a sido comprobada combinando los actuadores eléctricos de la actuador es correcta. T
serie LES y la serie del controlador JXC. L_IIJ
La conformidad electromagnética depende de la configuracién del panel de control del <Comprueba lo siguiente antes del uso.>
cliente y de la relacion con otros equipos eléctricos y cableados. Por tanto, no sera posible 1 Comprueba el nimero del modelo en la etiqueta del actuador.
certificar la conformidad con la directiva EMC de los componentes de SMC que hayan sido Este nimero tiene que coincidir con el del controlador.
incorporados en el equipo del cliente bajo condiciones reales de funcionamiento. Como E
resultado, es necesario que el cliente compruebe la conformidad final con la directiva EMC LESstﬂEJ_so """""""""""" .|
delamaquinaria y del equipo comountodo. | | |——— | ]
[Precauciones relacionadas con las diferentes versiones del controlador]
Cuando la serie JXC se tiene que utilizar junto con el encoder absoluto sin bateria, debes *1 5
usar un controlador con una versién V3.4 o S3.4 o superior. Para mas informacién, consulta ()
lap.51. \ | 5
= Consulta el manual de funcionamiento para el uso de productos.

Descargatelo a través de nuestro sitio web https://www.smc.eu o
=
=

EtherCAT® modelo | EtherNetIP™ modelo | PROFINET modelo | DeviceNet™ modelo | 10-Link modelo de | CC-Link modelo de | Modelo de entrada de -

de entrada directa | de entrada directa de entrada directa | de entrada directa entrada directa entrada directa los datos de pasos

) S| S ] 2.5

v

Tipo :
e
7| /] ﬁd
i JXC51
Serie JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCLA1 JXCM1 JXC61
c o EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link
aracteristicas I/0 en paralelo

entrada directa | entrada directa | entrada directa | entrada directa | entrada directa | entrada directa

Absoluto sin bateria

HeteEnRatile (motor paso a paso de 24 VDC)

Nimero méx. de datos de pasos 64 puntos
Tension de alimentacion 24 VDC
Pagina de referencia 37 43
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Encoder absoluto sin bateria:

Pinza electrica (modelo de 2 dedos)
Serie LEHF LeHF32, 40 C€

Forma de pedido

LEHF 32/ EK2-|64|| |-[R1/CD17T

0000 66 0 0

Para obtener los detalles sobre los
controladores, consulta la pagina

siguiente.
0 Tamafho 9 Modelo de motor 9 Paso @ Modelo de @ Carrera [mm]
32 E Absoluto sin bateria K Basico 2 dedos Carrera/Ambos lados Tamario
40 (motor paso a paso de 24 VDC) Basico |Carrera larga
32 64 32
40 80 40
@ Entrada del cable de alimentacion o Tipo/Longitud del cable del actuador
Basico (entrada en el lado derecho) Cable robdtico [m]
Cable del motor — Ninguno R8 81
R1 15 RA 10%1
== R3 3 RB 15%1
— R5 5 RC 20*1

Entrada en el lado izquierdo
Cable del motor

A
TR

El resto de elementos (especificaciones, dimensiones, etc.)
son iguales a los del producto estandar. Para obtener mas
detalles consulta el Catalogo Web.
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Encoder absoluto sin bateria: .
Pinza eléctrica (modelo de 2 dedos) Serie

LEHF

9 Controlador
— Sin controlador
codd Con controlador
.................. » C D 1 7 T
Interfaz (protocolo del 1 l ® Conector enchufable de comunicacion, cable I/0*®
comunicacion/input/output) Montaje Simbolo Tipo Interfaz aplicable
E EtherCAT® 7 | Montaje con tornillo — Sin accesorio —
9 EtherNet/IP™ 82 Rail DIN S | Conector enchufable de comunicacion de modelo recto DeviceNet™
P PROFINET T | Conector enchufable de comunicacidn de modelo de derivacionen T|  CC-Link Ver. 1.10
D DeviceNet™ Para eje simple 1 Cable /O (1.5 m) Entrada en paralelo (NPN)
L 10-Link 3 Cable 1/0 (3 m)
Entrada en paralelo (PNP)
M CC-Link Ver. 1.10 5 Cable I/O (5 m)
5 | Entrada en paralelo (NPN)
6 | Entrada en paralelo (PNP)

+1 Bajo demanda
+2 El rail DIN no esta incluido. Pidelo por separado.

/A\Precaucion

[Productos conformes a CE]

La conformidad EMC ha sido comprobada combinando los actuadores eléctricos de la
serie LEH y la serie del controlador JXC.

La conformidad electromagnética depende de la configuracién del panel de control del
cliente y de la relacion con otros equipos eléctricos y cableados. Por tanto, no sera posible
certificar la conformidad con la directiva EMC de los componentes de SMC que hayan sido
incorporados en el equipo del cliente bajo condiciones reales de funcionamiento. Como
resultado, es necesario que el cliente compruebe la conformidad final con la directiva EMC
de la maquinaria y del equipo como un todo.

[Precauciones relacionadas con las diferentes versiones del controlador]
Cuando la serie JXC se tiene que utilizar junto con el encoder absoluto sin bateria, debes
usar un controlador con una versién V3.4 o S3.4 o superior. Para més informacion, consulta
lap.51.

3 Selecciona la opcion «—» para cualquier dispositivo que no sea
DeviceNet™, CC-Link o entrada en paralelo.
Selecciona las opciones «—», «S» 0 «T» para DeviceNet™ o CC-Link.
Selecciona las opciones «—», «1», «3» 0 «5» para entrada en paralelo.

4 ™
El actuador y el controlador se venden en conjunto.

Asegurate de que la combinacion del controlador y el
actuador es correcta.

<Comprueba lo siguiente antes del uso.>

1 Comprueba el nimero del modelo en la etiqueta del actuador.
Este nimero tiene que coincidir con el del controlador.

LEHF32EK2-64

#1

\_ —

+ Consulta el manual de funcionamiento para el uso de productos.
Descargatelo a través de nuestro sitio web https://www.smc.eu

EtherCAT® modelo
de entrada directa

EtherNet/IP™ modelo
de entrada directa de entrada directa

PROFINET modelo

10-Link modelo de | CC-Link modelo de
entrada directa entrada directa
) -

Modelo de entrada de
los datos de pasos

DeviceNet™ modelo
de entrada directa

g

Tipo
e
s Ve |/ 4
i JXC51
Serie JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCLA1 JXCMA1 JXC61
c o EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link
aracteristicas I/0O en paralelo

entrada directa | entrada directa | entrada directa

entrada directa | entrada directa | entrada directa

Motor compatible

Absoluto sin bateria
(motor paso a paso de 24 VDC)

Nimero méx. de datos de pasos

64 puntos

Tension de alimentacion

24 VDC

Pégina de referencia

43
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LEFB || LEFS

LEY

LESH | LEs || LEYG

LEHF
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Encoder absoluto sin bateria:

Mesa de giro eléctrica
Serie LER Lerso

Forma de pedido

LER| |50E K|- -IR1/|CD17T

0366 33 o o

Para obtener los detalles sobre
los controladores, consulta la
pagina siguiente.

0 Precision de la mesa 9 Tamano 9 Tipo de motor 6 Max. par de giro [N-m]
— Modelo bésico | 50 | E Absoluto sin bateria K | Gran par 10
H Modelo de gran precision (motor paso a paso de 24 VDC) J Basico 6.6
9 Angulo de giro [° ] @ Entrada del cable de alimentacion 0 Tipo/Longitud del cable del actuador
= 320 Modelo basico (entrada en el lado derecho) Cable robético [m]
2 Tope externo: 180 —— — Ninguno R8 81
3 Tope externo: 90 _ @"o R1 1.5 RA 10*:1
R3 3 RB 15%1
R5 5 RC 20%*1
e

Entrada en el

lado izquierdo = < Q;’ Y
© o l
L

e

El resto de elementos (especificaciones, dimensiones,
etc.) son iguales a los del producto estandar. Para obtener
mas detalles consulta el Catalogo Web.
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9 Controlador

Sin controlador

ctof

Con controlador

Interfaz (protocolo de

Ew l ........... 1 Mo ni ale

Encoder absoluto sin bateria: .
Mesa de giro eléctrica Serie

LER

® Conector enchufable de comunicacién, cable I/0*3

Entrada en paralelo (NPN)

comunicacion/input/output) Simbolo __Tipo Interfaz aplicable
E EtherCAT® 7 | Montaje con tornillo — Sin accesorio —
9 EtherNet/IP™ 82 Rail DIN S |Conector enchufable de comunicacion de modelo recto DeviceNet™
P PROFINET T | Conector enchufable de comunicacién de modelo de derivacionen T|  CC-Link Ver. 1.10
D DeviceNet™ Para eje simple 1 Cable O (1.5 m) Entrada en paralelo (NPN)
L 10-Link 3 Cable 1/0 (3 m)

Entrada en paralelo (PNP)

M CC-Link Ver. 1.10 5 Cable I/O (5 m)
5
6

Entrada en paralelo (PNP)

+1 Bajo demanda

+2 El rail DIN no esta incluido. Pidelo por separado.

+3 Selecciona la opcién «—» para cualquier dispositivo que no sea
DeviceNet™, CC-Link o entrada en paralelo.
Selecciona las opciones «—», «S» 0 «T» para DeviceNet™ o CC-Link.
Selecciona las opciones «—», «1», «3» 0 «5» para entrada en paralelo.

<. (" )
A\ Precaucion El actuador y el controlador se venden en conjunto.
[Productos conformes a CE] A , . L
r I mbinacion del control r |
La conformidad EMC ha sido comprobada combinando los actuadores eléctricos de la segurate de que la combinacion del controlador y e
. . actuador es correcta.
serie LER y la serie del controlador JXC.
La conformidad electromagnética depende de la configuracién del panel de control del <Comprueba lo siguiente antes del uso.>
cliente y de la relacion con otros equipos eléctricos y cableados. Por tanto, no sera posible #1 Comprueba el nimero del modelo en la etiqueta del actuador.
certificar la conformidad con la directiva EMC de los componentes de SMC que hayan sido Este ntimero tiene que coincidir con el del controlador.
incorporados en el equipo del cliente bajo condiciones reales de funcionamiento. Como
resultado, es necesario que el cliente compruebe la conformidad final con la directiva EMC L
de la maquinaria y del equipo como un todo. EOEK 2 _____________
[Precauciones relacionadas con las diferentes versiones del controlador] | | 1
Cuando la serie JXC se tiene que utilizar junto con el encoder absoluto sin bateria, debes #1
usar un controlador con una version V3.4 o §3.4 o superior. Para mas informacién, consulta 7z
lap.51. \_ J
+ Consulta el manual de funcionamiento para el uso de productos.
Descargatelo a través de nuestro sitio web https://www.smc.eu
EtherCAT® modelo | EtherNet/IP™ modelo | PROFINET modelo | DeviceNet™ modelo | 10-Link modelode | CC-Link modelo de | Modelo de entrada de
de entrada directa de entrada directa | de entrada directa entrada directa entrada directa los datos de pasos

de entrada directa

2 ol
)

Tipo
‘
- -
. JXC51
Serie JXCET1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCL1 JXCM1 JXC61
i EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link
Caracteristicas I/O en paralelo

entrada directa

entrada directa

entrada directa

entrada directa

entrada directa

entrada directa

Motor compatible

Absoluto sin bateria
(motor paso a paso de 24

VDO)

Nimero méx. de datos de pasos

64 puntos

Tension de alimentacion

24 VDC

Pagina de referencia

37
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Controlador para
motor paso a paso q

Serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1

Forma de pedido

JXCD1|7|[T|-

Protocolo del
comunicacion \
E EtherCAT® ‘ ‘
9 | EtherNet/IP™
P PROFINET
D | DeviceNet™
L 10-Link
M CC-Link
Para eje simplee®
Montaje®
7 Montaje con tornillo
8+1 Rail DIN C C .
%1 El rail DIN no estd incluido. Link
Debe pedirse de forma
separada. (Véase la pag. 42)
‘s ) 3
Opcién e Ref. del actuador
— Sin opciones Sin especificaciones del cable y sin opciones del actuador
S | Con conector enchufable de comunicacion de modelo recto Ejemplo: Introduce «LEFS25EB-100» para LEFS25EB-100B-R1LIL1.
T | Conconector enchufable de comunicacion de modelo de derivacionen T BC-E | Controlador en blanco™
* Selecciona la opcion «—» para cualquiera que #1 Requiere un software especifico (JXC-BCW)

no sea JXCD1 o JXCM1.

El controlador se vende como una unica unidad después de establecer el
actuador compatible.
Asegurate de que la combinacion del controlador y el actuador es correcta.

(1 Comprueba el nimero del modelo en la etiqueta del actuador. Este nimero tiene
que coincidir con el del controlador.

\_

# Consulta el manual de funcionamiento para el uso de productos. Descérgatelo a través de nuestro sitio web https://www.smc.eu

Precauciones sobre los controladores en blanco (JXCCI1[[1-BC-E)

Un controlador en blanco es un controlador en el que el cliente puede escribir los datos del actuador con el que va a funcionar. Use el
software especifico (JXC-BCW) para realizar la escritura de datos.

¢ Descargate el software especifico (JXC-BCW) en nuestra pagina web.

 Realice el pedido del kit de ajuste del controlador (JXC-W2A-C) por separado para usar este software.

Sitio web de SMC: https://www.smc.eu

SVC
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Controlador para motor paso a paso Serie JX CE 1/ 9 1/ P 1/ D 1/ L 1/ M 1

Caracteristicas técnicas B
-
Modelo JXCE1-E JXC91-E JXCP1-E JXCD1-E JXCL1-E JXCM1-E
Red EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link
Motor compatible Motor paso a paso (Servo/24 VDC) m
Alimentacion Tension de alimentacion: 24 VDC £10 % h
Consumo de corriente (controlador) | 200 mA o menos \ 130 mA o menos \ 200 mA o menos \ 100 mA o menos \ 100 mA o menos 100 mA o menos -
Encoder compatible Absoluto sin bateria (4096 pulsos/giros)
5| sistema Protocolo EtherCAT®*2 EtherNet/IP™*2 PROFINET*2 DeviceNet™ 10-Link CC-Link >
S | Si
S : .. .4 | Testde conformidad | Volume 1 (Edicion 3.14 Especificacion Volume 1 (Edicin 3.14 Version 1.1 11
g aplicable | Version™™ | " o0 rdV.1.2.6 | Voumen 2((Edicién 1.15; Vorsion 2.2 Volumen 3((Edicién 1,13)) Clase de conexién A Ver. 1.10 |
£ 2
§ Velocidad de 100 Mbps*2 181/:;82;\;2?62 100 Mbps*2 | 125/250/500 kbps 230.4 kbps 125.2 :;Jgps's,%z ?vllg;;ps?'
ﬁ comunicacion automatica) (COMB3) 10 Mbps 9
-§ Archivo de configuracion*3 Archivo ESI Archivo ESD Archivo GSDML Archivo ESD Archivo |ODD CSP+ Archivo I._IIJ
% Airea de ocupacién /0 Emrgda 20 bytes Entrgda 36 bytes Enlrfida 36 bytes Eptrada 4,10, 20 bytes Entrgda 14 bytes 1 estacion, 2 gstaciones,
g Salida 36 bytes Salida 36 bytes Salida 36 bytes Salida 4, 12, 20, 36 bytes Salida 22 bytes 4 estaciones
il Resistencia de terminacion No incluida N
Memoria EEPROM E
Indicador LED PWR, RUN, ALM, ERR|PWR, ALM, MS, NS| PWR, ALM, SF, BF [PWR, ALM, MS, NS[ PWR, ALM, COM |PWR, ALM, L ERR, L RUN
Longitud de cable [m] Cable del actuador: 20 0 menos
Sistema de refrigeracion Refrigeracion por aire ambiental T
Rango de temperatura de trabajo [°C] De 0 a 55 (sin congelacion)*4 I‘ﬂ
Rango de humedad de trabajo [%RH] 90 o inferior (sin condensacion) -l
Resistencia de aislamiento [MQ] Entre todas las terminales externas y la carcasa: 50 (500 VDC)
Peso [g] 220 (Montaje con tc?rnillo) 210 (Montaje con tgrnillo) 220 (Montaje con tgrnillo) 210 (Monta!e con tqrnillo) 190 (MontaJ:e con tgmillo) 170 (montaje con tgrnillo) w
240 (Montaje en rail DIN) | 230 (Montaje en rail DIN) | 240 (Montaje en rail DIN) | 230 (Montaje en rail DIN) | 210 (Montaje en rail DIN) | 190 (montaje en rail DIN) T
+#1 Ten en cuenta que las versiones estan sujetas a modificaciones. I'_||J
*2 Usa un cable de comunicacion apantallado con CAT5 o superior para PROFINET, EtherNet /IP™ y EtherCAT®.
*3 Los archivos se pueden descargar en el sitio web de SMC.
=4 Para las series LEY 4 0y LEYG 4 0, si la carga de trabajo vertical es superior al peso enumerado a continuacion, usa el controlador a temperatura
ambiente de 40 °C o menos. E
Serie Peso [kg] Serie Peso [kg] |
LEY40CEA 9 LEYG40CIEA 7
LEY40[EB 19 LEYG40[EB 17
LEY40JEC 38 LEYG40[JEC 36

HEMarca registrada

EtherNet/IP™ es una marca registrada de ODVA.

DeviceNet™ es una marca registrada de ODVA.

EtherCAT® es una marca registrada y una tecnologia patentada, concedida por Beckhoff Automation GmbH, Alemania.

JXCL

JXC51/61
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Serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1

Ejemplo de comando de funcionamiento

Ademés de la entrada de datos de los 64 puntos en cada protocolo de comunicacién, cada uno de los parametros se pueden modificar en tiempo real mediante el funcionamiento definido por datos numéricos.
# Se pueden usar valores numéricos distintos de «Fuerza de movimiento», «Area 1» y «Area 2» para realizar la operacién segun las instrucciones numéricas de JXCLI.

<Ejemplo de aplicacion> Movimiento entre 2 puntos

Ne Modo de movimiento| Velocidad | Posicion | Aceleracion | Deceleracion | Fuerza de empuje | Disparador LV | Velocidad de empuie | Fuerza de movimiento| ~ Area 1 Area 2 En posicion
0 1: Absoluto 100 10 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0.50
1 1: Absoluto 100 100 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0.50

<Funcionamiento definido por n? de pasos>

Secuencia 1: Instruccion de activacion del servoaccionamiento

Secuencia 2: Instruccion para retorno al origen

Secuencia 3: Especificar el n® de datos de paso 0 para introducir la sefal DRIVE.

Secuencia 4: Especificar el n® de datos de paso 1 tras desconectar temporalmente la sefal DRIVE para introducir la sefial DRIVE.

<Funcionamiento definido por datos numéricos>

Secuencia 1: Instruccion de activacion del servoaccionamiento

Secuencia 2: Instruccion para retorno al origen

Secuencia 3: Especificar el n° de datos de paso 0 y activar la etiqueta de instrucciones de entrada (posicién). Entrada 10 en la posicion objetivo.
A continuacién, la etiqueta de arranque se activa.

Secuencia 4 : Activar el n° de datos de paso 0 y la etiqueta de instrucciones de entrada (posicion) para cambiar la posicién objetivo a 1 0 0
mientras la etiqueta de arranque esta activa.

Esta misma operacion se puede realizar con cualquier comando de funcionamiento.

Secuencia 1- ‘ ‘

Secuencia 2— ‘

Secuencia 3~ ‘

Secuencia 4~ ‘ ‘
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Controlador para motor paso a paso Serie JX CE 1/ 9 1/ P 1/ D 1/ L 1/ M 1

Dimensiones

JXCE1/JXC91

JXCE1

67 (11.5) 45 35
E, . Para montaje del cuerpo 325
(Montaje con tornillo)
—
$ z|
o ® Zz| 0o
IS é 3
HE:
©

.. =| g

3|5 R
W 0| o
2] 2]
P 8|3
= c
J‘ TS| &
. S| S
A [CARRS)
d N @
A Jsel N
} 2|12

N
j * Se puede
A montar en rail
DIN (35 mm)
77 17.5

JXCP1/JXCD1

4.5

Para montaje del cuerpo
(Montaje con tornillo)

JXCP1

67 (11.5) Q45 35
1.2 Para montaje del cuerpo 325
— - . .
(Montaje con tornillo)
=
—
o Z|
NE: z| 2
Vo O s
© =] =
c|
©
o o
... = o Ie}
T o 5| Rl o
] ENE
i " ] o]
] 3|2
J‘ G| ®
= 3
i [CARRCH
i N @
- [N
"T 9 ?2
1| * Se puede
montar en rail
DIN (35 mm)
77

4.5

Para montaje del cuerpo
(Montaje con tornillo)

193.2 (cuando se retira el rail DIN)

193.2 (cuando se retira el rail DIN)

D45

Para montaje del cuerpo

(Montaje con tornillo)

JXC91

187.3 (cuando se bloguea el rail DIN)
170
152.5

045

Para montaje del cuerpo

(Montaje con tornillo)

17.5
4.5

Para montaje del cuerpo
(Montaje con tornillo)

JXCD1

35

32.5

187.3 (cuando se bloquea el rail DIN)
170
152.5

17.5

4.5

Para montaje del cuerpo
(Montaje con tornillo)
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Serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1

Dimensiones
JXCL1 67 (11.5) Q45 35
12 | Para montaje del cuerpo 32.5
(Montaje con tornillo)
—
(€]
z
g z |2
ol *® le
P Tlo
GRS
e
) Q|35 0
AFEE
W ol o A
T | T
B 5|5
J[ g|e
Q@
' @ |~
: 2|%
" +Se puede
I montar en rail
@O | P
77 17.5
4.5
Para montaje del cuerpo
(Montaje con tornillo)
67 35
JXCMA1 045
1.2 B 32.5
Para montaje del cuerpo
(Montaje con tornillo)
r ©
o — % Parte del
S % = actuador
v 2| etiqueta
© g|o del nimero
3|8
g3
. 15 © -
T 3 ; 8 B == E———
] c| @ N o NN
J 3|3 L BlE |
it oo ——— = | ——
| 3|8 ol
% * Se puede T =
montar en rail
L © i+ DIN (35 mm) rno
(77) 175
L 4.5
Para montaje del cuerpo
7.5 12.5 5.25 (Montaje con tornillo)
(Paso)
0
wn
0| DO _ DN NN NN~ N~
ol PFPPPPTPP
. . ’ 1.25
Dimensiones L [mm] e
Ne 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 35| 48 | 605 | 73 |855| 98 |110.5| 123 [135.5| 148 |160.5| 173 |185.5| 198 |210.5| 223 |235.5| 248 |260.5
Ne 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 |285.5| 298 |310.5| 323 |335.5| 348 |360.5| 373 [385.5| 398 |[410.5| 423 |435.5| 448 |460.5| 473 |485.5| 498 |510.5
4 ZS\VC



Controlador para motor paso a paso Serie JX CE 1/ 9 1/ P 1/ D 1/ L 1/ M 1

Opciones

M Cable de comunicacion para configuracion del controlador

» Software de configuracién del controlador
* Controlador de USB

Descargar del sitio web de SMC:
https://www.smc.eu

Requisitos de hardware

0Ss Windows®7, Windows®8.1, Windows®10
Interfaz de Puertos USB 1.1 0 USB 2.0
comunicacion

Display 1024 x 768 0 mas

# Windows®7, Windows®8.1 y Windows®10 son marcas comerciales
registradas propiedad de Microsoft Corporation en Estados Unidos.

(1) Cable de comunicacion JXC-W2A-C

[@sic]

JXc-w2

51 3000

32

* Se puede conectar directamente al controlador.

(2 Cable USB LEC-W2-U

8 °
|29

H Adaptador para montaje en rail DIN LEC-3-D0

% Con 2 tornillos de montaje

Debe utilizarse si posteriormente se va a montar el adaptador para
montaje en rail DIN sobre un controlador de tipo montaje con
tornillo.

HRail DIN AXT100-DR-[]

+ Para [, introduce un nimero de los indicados en la linea «N2» linea
de la tabla de la pagina 41.
Consulta el esquema de dimensiones de montaje en la pagina 41.

O

(2
L
- e m
B Enchufe de alimentacién JXC-CPW -
= El enchufe de alimentacién es un accesorio.
[a1]
L
w
-
@ caav @ ov
®e®
®® 0 @ M24v (B N.C. -
® EMG (B LKRLS |._|IJ
Conector de alimentacion
Nombre delterminal Funcién Detalles
oV Alimentacion comun [Terminal M24V/terminal C24V/terminal EMG/terminal/ 9
(-) LK RLS son comunes (-). 11]
M24V | Alimentacion del motor (+) | Alimentacion (+) del motor del controlador -
C24V | Alimentacion de control (+) | Alimentacion (+) de control del controlador
EMG Parada (+) Terminal de conexidn del circuito de parada externa n
LK RLS Desbloqueo (+) Terminal de conexion del interruptor de desbloqueo wl
-
H Conector enchufable de comunicacion S
Para DeviceNet™ c:|r:)
Modelo recto Modelode derivacionenT Conector enchufable de I-_IIJ
JXC-CD-S JXC-CD-T comunicacion para DeviceNet™
Nombre del teminal Detalles
V+ Alimentacion (+) para DeviceNet™ .
CAN_H | Cable de comunicacion (alto) E
Purga | Cable de puesta a fienalCable apantallado =
CAN_L |Cable de comunicacion (bajo)|
V- Alimentacion (-) para DeviceNet™
o
. w
Para 10-Link -
Modelo recto Conector enchufable de —
JXC-CL-S comunicacion para 10-Link
3 - -
= El conector enchufable de comunicacion L el
para 10-Link es un accesorio. 1 L+ +24V
. 2 NC N/D
3 L- oV
4 C/Q | Senal IO-Link

Para CC-Link

Modelo recto ModelodederivacionenT Conector enchufable de
LEC-CMJ-S LEC-CMJ-T comunicacidén para CC-Link
. Nombre del terminal Detalles
DA Linea de comunicacion CC-Link A
DB Linea de comunicacion CC-Link B
DG |Linea de puesta a tierra CC-Link
SLD |Apantallamiento CC-Link
FG Toma de tierra

M Cable de conversion P5062-5 (Longitud del cable: 300 mm)

T m : B r L]

300
= Para conectar la consola de programacion (LEC-T1-30JGL) o el kit de
ajuste del controlador (LEC-W2) en el controlador se requiere un cable
de conversion.

SMC 42

JXC51/61




Controlador

(Modelo de entrada de los datos de pasos) C €

Serie JXC51/61

Forma de pedido

JXC|5]1(7]1
o o6

0

I/0 en paralelo

0 Modelo I/0 en paralelo 9 Montaje 9 Longitud del cable /O [m] G Ref. del actuador
5 NPN 7 Montaje con tornillo —_ Ninguno
6 PNP 81 Rail DIN 1 15 Sin las caracteristicas técnicas del cable y las opciones del actuador
+1 El rail DIN no esta incluido. 3 3 Ejemplo: Introduce «LEFS25EB-100» para LEFS25EB-100B-R1LC.
Pidelo por separado. B 5 BC-E | Controlador en blanco*1
x1 Requiere un software especifico (JXC-BCW)
4 N 4 N

actuador es correcta.

O en paralelo (NPN o PNP).

<Comprueba lo siguiente antes del uso.>

(D Comprueba el nimero del modelo en la :
etiqueta del actuador. Este numero tiene | LEFS25EA =400
que coincidir con el del controlador.

(2) Comprueba que coincide la configuracion I/

El controlador se vende como una unica unidad
después de establecer el actuador compatible.
Asegurate de que la combinacion del controlador y el

® @

= Consulta el manual de funcionamiento para el uso de productos. Descargatelo a través de

Precauciones sobre los controladores
en blanco (JXCLJ1L-BC-E)

Un controlador en blanco es un controlador en
el que el cliente puede escribir los datos del
actuador con el que va a funcionar de forma
combinada. Use el software especifico (JXC-
BCW) para realizar la escritura de datos.

* Descargate el software especifico (JXC-
BCW) a través de nuestro sitio web.

* Realice el pedido del cable de comunicacion
para el ajuste del controlador (JXC-W2A-C)
por separado para usar este software.

Sitio web de SMC
https://www.smc.eu

nuestro sitio web https://www.smc.eu g J
Caracteristicas técnicas
JXC51-E
Modelo JXC61-E
Motor compatible Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
Alimentacion Tension de alimentacion: 24 VDC £10 %
Consumo de corriente (controlador) 100 mA o menos
Encoder compatible Absoluto sin bateria (4096 pulsos/giro)
Entrada en paralelo 11 entradas (aislamiento del fotoacoplador)
Salida en paralelo 13 salidas (aislamiento del fotoacoplador)
Comunicacion en serie RS485 (solo para el modelo de montaje LEC-T1 y JXC-W2)
Mer.noria EEPROM «1 Para las series LEY40y LEYG 40, sila carga
Indicador LED PWR, ALM de trabajo vertical es superior al peso

Longitud de cable [m]

Cable del actuador: 20 o menos

Sistema de refrigeracion

Refrigeracion por aire ambiental

enumerado a continuacion, usa el controlador a
temperatura ambiente de 40 °C 0 menos.

Rango de temperatura de trabajo [°C]

De 0 a 55 °C*1

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Resistencia de aislamiento [MQ]

Entre todas las terminales externas y la carcasa: 50 (50 VDC)

Peso [g]

150 (montaje con tornillo), 170 (montaje en rail DIN)

. Peso . Peso

Serie k] Serie k]
LEY40LEA 9 LEYG40[JEA 7
LEY40CEB 19 LEYG40[JEB 17
LEY40LIEC 38 LEYG40[IEC 36
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Controlador (modelo de entrada de los datos de pasos) Ser jie JX C5 1/ 6 1

Montaje

a) Montaje con tornillo (JXCUI1I-[J)
(Instalacién con 2 tornillos M4)

a) Montaje en rail DIN (JXCT1ICID-[])
(Instalacidn en el rail DIN)

El rail DIN esta bloqueado.

Cable de
tomaa
_tierra

Cable de toma a tierra

Cable de toma a tierra

Direccion de montaje > |

Direccién de montaje ::>m

Adaptador de
montaje en rail DIN

Enganche el controlador sobre el rail DIN
y presione la palanca de la seccién A en
la direccion de la flecha para bloquearlo.

+ Cuando se usa el tamafo 25 o superior de la serie LE, el espacio entre los controladores debe ser 10 mm o mas.

Rail DIN L
AXT100-DR-[] (Paso)
x Para [J, introduce un nimero de los indicados en la linea «N®» o] B B PP
linea de la tabla siguiente. ReASTS h i i i s i s
Consulta el esquema de dimensiones de montaje en la pagina 45. u"”)
. . 1.25
Dimensiones L [mm] h
Ne 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 35| 48 | 605 | 73 |855| 98 |110.5| 123 [135.5| 148 |160.5| 173 |185.5| 198 |210.5| 223 |235.5| 248 |260.5
Ne 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 |285.5| 298 |310.5| 323 |335.5| 348 |360.5| 373 [385.5| 398 [410.5| 423 |435.5| 448 |460.5| 473 |485.5| 498 |510.5
Adaptador de montaje en rail DIN
LEC-DO (con 2 tornillos de montaje)
Debe utilizarse si posteriormente se va a montar el adaptador para montaje en rail DIN sobre un controlador de tipo montaje con tornillo.
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Serie JXC51/61

Dimensiones
66 35
p Q45
e Para montaje del cuerpo 31
(Montaje con tornillo)
L
=
©

N Parte del

%' . actuador
|1z etiqueta del
z| © ndmero
o| B -
T ®
s § . -
g §_ ZZ ZZ
ol 3| gl & kn
[0} [0} 9 ‘O'_) - i
2] %] T T T Ty T T
ol o R DO
e} o
j C
© ®©
3 3 el ZZ
e e - -
@
o N
~ ©

l * Se puede
montar en rail
i DIN (35 mm
o) (35 mm)
B
N J
(91.7)
17.3
N 4.5

Para montaje del cuerpo
(Montaje con tornillo)
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Controlador (modelo de entrada de los datos de pasos) Serie JX 05 1/ 6 1

Ejemplo 1 de cableado

’Conector I/O en paralelo

Diagrama de cableado
JXC51C1C1-L1 (NPN)

* Cuando se conecta un PLC al conector I/O en paralelo, se debe usar el cable I/O (LEC-CN5-[J).
= El cableado cambia en funcion del modelo de I/O en paralelo (NPN o PNP).

JXC61000-1 (PNP)

CN5 ~_cnNs |
COM+ | Af {1 COM+ | A1 {1
COM- | A2 COM- | A2
INO A3 — INO A3 | - —
IN1 A4 — IN1 A4 | - —
IN2 A5 — IN2 A5 | T - —
IN3 A6 — IN3 A6 |~ - —
IN4 A7 — IN4 A7 | T
IN5 A8 — IN5 A8 k;
SETUP | A9 — SETUP | A9 |~ - —
HOLD | A10 — HOLD | A10 — —1
DRIVE | A11 — DRIVE | At1 — —
RESET | A12 — RESET | A12 — —1
SVON | A13 — SVON | A13 |~
ouTo | Bt ’ ouTo | Bf ,
OUT1 B2 . OUT1 B2 ]
ouT2 | B3 ’ ouT2 | B3
OouT3 | B4 ' ouT3 | B4
OUT4 | B5 ’ OuT4 | B5
ouTs B6 1 ouTs B6
BUSY | B7 ’ BUSY | B7
AREA | B8 ’ AREA | B8
SETON | B9 ’ SETON | B9
INP B10 ’ INP B10
SVRE | B11 1 SVRE | B11
«ESTOP | B12 |—{Cagal—¢ «ESTOP | B12
*ALARM | B13 Cargal *ALARM | B13
JE— | JE— |
Senal de entrada Senal de salida
Nombre Detalles Nombre Detalles
COM+ Conecta el suministro eléctrico de 24 V para la sefial de entrada/salida OUTO0 a OUT5 | Salidas del numero de datos de pasos durante el funcionamiento
COM- Conecta el suministro eléctrico de 0 V para la sefial de entrada/salida BUSY Se activa cuando el actuador esté en movimiento
INO a IN5 Los datos de pasos indicados en binario. AREA Se activa.dentro del rango de ajuste de la sallida del drea de datos de pasos
(La entrada se indica combinando INO a 5). SETON Se activa cuando el retorno a origen se ha completado
SETUP Instruccién para retorno al origen INP Se activa cuando se alcanza la posicion objetivo o la fuerza objetivo
HOLD Se detiene temporalmente el funcionamiento (Se ilumina cuando se completa el posicionamiento o el empuje).
DRIVE Instruccién para ejecutar paso SVRE Se activa cuando el motor esta activado
RESET Restablece la alarma e interrumpe el funcionamiento *ESTOP*1 OFF cuando se indica parada de EMG
SVON Instruccion ON para activar motor *ALARMA* OFF cuando se genera la alarma

O

=1 Sefal de circuito l6gico negativo (N.C.)
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Serie JXC51/61

Ajuste de datos de pasos

1. Ajuste de datos de pasos para posicionamiento
En este ajuste, el actuador se mueve hacia adelante y se detiene en

la posicion objetivo.

El siguiente diagrama muestra los elementos de ajuste y la operacion.
Los elementos de ajuste y los valores de ajuste para esta operacion

se establecen a continuacion.

Velocidad

Deceleracion

e
Velocidad

Posicion

Salida INP

En posicion

OFF

ION]

©: Debe establecerse.

O Debe ajustarse del modo requerido.

Datos de pasos (posicionamiento) —: No se requiere ningtn ajuste.

2. Ajuste de datos de pasos para empuje

El actuador se mueve hacia la posicién de inicio del empuje y, cuando
la alcanza, empieza a empujar con la fuerza establecida o menos.

El siguiente diagrama muestra los elementos de ajuste y la operacion.
Los elementos de ajuste y los valores de ajuste para esta operacion
se establecen a continuacion.

\Velocidad

Velocidad de empuje

i

Fuerza de empuje

Velocidad

Aceleracion

Deceleracion

Fuerza

Posicion :

En posicion

L

Disparador LV

1

Salida INP

Datos de pasos (empuje)

OFF ONJ

©: Debe establecerse.
O : Debe ajustarse del modo requerido.

INecesidad| Elemento Detalles INecesidad| Elemento Detalles
Cuando se requiere la posicion absoluta, se debe Cuando se requiere la posicion absoluta, se debe
© | Movimiento MOD establecer como Absoluta. Cuando se requiere la © | Movimiento MOD establecer como Absoluta. Cuando se requiere la
posicion relativa, se debe establecer como Relativa. posicion relativa, se debe establecer como Relativa.
© | Velocidad Velocidad de traslado a la posicién objetivo © | Velocidad Velocidad de traslado a la posicién inicial de empuje
© | Posicion Posicién de destino © | Posicion Posicién inicial de empuje
Parametro que define la rapidez del actuador para Parémetro que define la rapidez del actuador para
” alcanzar la velocidad establecida. Cuanto més alto es el L alcanzar la velocidad establecida. Cuanto més alto es el
O | Aceleracion ) o ! O | Aceleracién ) o .
valor de ajuste, mas rdpido alcanza la velocidad valor de ajuste, més répido alcanza la velocidad
establecida. establecida.
Pardmetro que define la rapidez del actuador para Parametro que define la rapidez del actuador para
O | Deceleracién detenerse. Cuanto mas alto es el valor de ajuste, mas O | Deceleracion detenerse. Cuanto mas alto es el valor de ajuste, mas
répido se detiene. rapido se detiene.
Esialecdo o . E ango o duses vt an o gl malo o
© | Fuerza de empuje | (Si se establecen valores de 1 a 100, cambiara la ) g oJuS
5 " . © | Fuerza de empuje | actuador eléctrico. Consulta el manual de
operacion a operacion de empuje). ) . . .
funcionamiento para obtener més informacién sobre el
— | Disparador LV No se requiere ningun ajuste. actuador eléctrico.
— | Velocidad de empuje No se requiere ningln ajuste. - ) . , .
o - ¢ ond — — Condicion que activa la sefial de salida de INP. La sefial
o | Fuerzade Méx. par durante |a operacidn de posicionamiento (no se o | Disparador LV de salida INP se activa cuando la fuerza generada
desplazamiento requiere ningdn ajuste). P sobrepasa el valor. EI umbral de activacion debe ser la
i j . fuerza de empuje o inferior.
O | Area 1, Area 2 Condicion que activa la sefial de salida del AREA.
Velocidad de empuije durante el empuje
- ) B ! Cuando se establece la velocidad en rapida, el actuador
Condicion que activa la sefial de salida de INP. Cuando Velocidad de eléctrico y las piezas pueden averiarse debido al impacto
el actuador se encuentra dentro del rango de [en (@) ) cuando golpean el extremo, por lo que el valor de ajuste
O | En posicién poswm], la sgnal de salida INP se ggtllva. (No es empuje debe ser mas pequefio. Consulta el manual de
necesario cambiar esto respecto al valor inicial). Cuando funcionamiento para obtener més informacion sobre el
sea necesario enviar la sefial de llegada antes de actuador eléctrico.
completar la operacién, aumenta el valor.
o Fuerza de Max. par durante la operacién de posicionamiento (no se
desplazamiento requiere ningun ajuste).
O | Area1, Area2 Condicion que activa la sefial de salida del AREA.
Distancia de traslado durante el empuje. Si la distancia
© | En posicion de traslado sobrepasa el ajuste, se detiene incluso si no
P estd empujando. Si se sobrepasa la distancia de
traslado, la sefial de salida INP no se activard.
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Controlador (modelo de entrada de los datos de pasos) Serie JX 05 1/ 6 1

Temporizacion de la senal B
w
Retorno a origen -
Alimentacion 24V
— oV m
ON ]
SVON OFF -l
Entrada
SETUP I
ON &
BUSY OFF -l
SVRE
O
) >
Salida | SETON w
|
INP 4
ALARM ——d i -l
estor —
P 5
. P 77}
Velocidad = 0 mm/s wl
P -
Retorno a origen | i
o e e i L
E Si el actuador se encuentra en el rango «En posicién» del parametro ! L
! bésico, INP se activard, pero si no, permanecera desconectado. i E
* «xALARM» y «+*ESTOP» se expresan como circuitos légicos negativos. -
__________ o
Operacion de poswlonamlento Legelﬂumgro@ paso Operacion de empuje + Lee elnimero de paso "_'|J
= ON ON
IN — OFF IN ’él _____ OFF
Entrada 5ms L Indica el Entrada 15ms 1 "Indica el nimero de -
DRIVE oms | nimero depaso || . DRIVE Qs Lpasodepasos _ _ 0
KR 17 7 (@)
ouT 6 ON ouT I ON §
OFF OFF
. -
Salida | BUSY Salida | BUSY L
’ 10
. - o
INP ',".‘ INP :,lll X
Velocidad == o e omms Velocidad i 0 mm/s
Operacion de posicionamiento P Operacion de empuje | |

. Ve !
Si el actuador se encuentra en el rango «En posicion» de los datos de H

E ! Sila fuerza de empuije actual sobrepasa el valor «Disparador
. . . 3 1 ~ . -
los pasos, INP se activara, pero si no, permanecera desconectado. | 1 LV» de los datos de los pasos, la sefial INP se activara.
_____________________________________________________________ 1

«OUT» se produce cuando se cambia «DRIVE» de ON a OFF. Consulta
el manual de funcionamiento para obtener mas detalles sobre el
controlador para la serie LEM. (Cuando se aplica el suministro eléctrico,
«DRIVE» 0 «<RESET» se activan o «<*ESTOP» se desactiva, todas las
salidas de «OUT» estan a OFF).

MANTENER Reset | "Restablecimiento |

*

. _dealarma_

| ON 1 ON
Entrada | HOLD ' OFF Entrada | RESET OFF
. ON ON
Salida | BUSY , OFF our __| A OFF
Salida . i on
AN g T— OFF

Al t =

Velocidae— lsgfl‘;"d“”'“"l 0 mm/s ama dﬂsa&'@daﬂ: L

HOLD durante la operacion | = rmmemmmmmmmmmmemeeee e
| desaceleracidn ; 'Es posible identificar el grupo de alarma mediante la
— - 'comblnacmn de sefales OUT cuando se genera la alarma.
* Cuando el actuador se encuentra en el rango «En posicion» en la operacion
de empuje, no se detiene aunque se introduzca la senal «HOLD».

* «xALARM» se expresa como un circuito l6gico negativo.
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Serie JXC51/61

Opciones
B Enchufe de alimentacién JXC-CPW
* El enchufe de alimentacion es un accesorio. . Terminal del enchufe del suministro eléctrico
<Tamaiio del cable aplicable> AWG20 (0.5 mm2), diametro de cubierta 2.0 mm o menos - —
Nombre del teminal Funcién Detalles
oV Alimentacion comun | Terminal M24V/terminal C24V/terminal EMG/terminal/
(-) LK RLS son comunes (-).
M24V | Alimentacién del motor (+) | Alimentacion (+) del motor del controlador
@D caav @ ov C24V | Alimentacion de control (+) | Alimentacién (+) de control del controlador
©®®® @ M24v (B N.C. EMG Parada (+) Terminal de conexion del circuito de parada externa
®@0 @ EMG (6 LKRLS LK RLS Desbloqueo (+) Terminal de conexion del interruptor de desbloqueo
Il Cable de comunicacidn para configuracion del controlador (D Cable de comunicacion JXC-W2A-C
* Software de configuracién del controlador
* Controlador de USB [@&]
Descargar del sitio web de SMC: N IXC-w2
https://www.smc.eu
Requisitos de hardware 51 3000
oS Windows®7, Windows®8.1, Windows®10
Interfaz de * Se puede conectar directamente al controlador.

comunicacion

Puertos USB 1.1 0 USB 2.0

Display 1024 x 768 0 mas

(2 Cable USB LEC-W2-U

# Windows®7, Windows®8.1 y Windows®10 son marcas comerciales

registradas propiedad de Microsoft Corporation en Estados Unidos. 3 Rk e
B ===

EEE=)

H Cable de conversion P5062-5 (Longitud del cable: 300 mm)

300

= Para conectar la consola de programacién (LEC-T1-3LJGL]) al controlador, se requiere un cable de conversion.

W Cable I/0
LEC—-CN5-

Longitud del cable (L) [m]

1 1.5
3 3
5 5

* Tamafo de conductor: AWG28

Peso

Ref. producto | Peso [g]

LEC-CN5-1 170

LEC-CN5-3 320

LEC-CN5-5 520

49

Lado del controlador Lateral de PLC
(N° de terminalyje———— .
[}

B1 AT 2 A
< A13
| = ;

B3 Atz (44 ] L B13

N.2de pin | Color del |Marca de|Color de| N.2de pin | Colordel |Marca de|Color de|

del conector| aislamiento| punto | punto del conector| aislamiento| punto | punto
A1l Marrén claro | m@ Negro B1  |Amarillo m m Rojo
A2 Marrén claro | = Rojo B2 Verdeclaro | W W Negro
A3  |Amarillo| m Negro B3 Verde claro | M W Rojo
A4 |Amarillo| m Rojo B4 Gris | HHE Negro
A5 Verde claro | @ Negro B5 Gris | HHE Rojo
A6 Verde claro | m Rojo B6 Blanco | m m Negro
A7 Gris | ® Negro B7 Blanco | m m Rojo
A8 Gris | ® Rojo B8 |Marénclaro| M ® W | Negro
A9 Blanco | m Negro B9  |Marénclaro| m m m | Rojo
A10 |Blanco | m Rojo B10 |Amarillo m ® B | Negro
A11  |Marénclaro| | m Negro B11 |Amarillol m m B | Rojo
A12  |[Mardnclaro| = m Rojo B12 | Verdeclaro | m m m | Negro
A13  |Amarillo| m m Negro B13 | Verdeclan | m m W | Red

— Apantallamiento

SVC
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Controlador para motor paso a paso Serie JX CE 1/ 9 1/ P 1/ D 1/ L 1/ M 1

Controlador (modelo de entrada de los datos de pasos) Serie JX C5 1/ 61

Opciones: cable del actuador B
w
[Cable robético para modelo absoluto sin bateria (motor paso a paso de 24 VDC)] -
LE-CE- o
Conector A (14.2) (N° de TR
i (N2 de = R Conector C =~ .
Longlltud del cabl1e (é.) [m] orming) S Conector B terminal) I-_IIJ
- 5 { AB ) —
3 [lEEp|
5 5 ] N \
8 g+l 4 £Hl| & i \ >
A 1071 «
B 15%1 Conector D
C 20*1 L
#1 Bajo demanda (0]
f
-
Peso soral | Colorcel e s S
Ref. producto Peso [g] Nota A B-1 Varron >
LE-CE-1 190 I A1 Rojo 1 7))
LE-CE-3 360 B B-2 Naranja 6 w
LE-CE-5 570 B A-2 Amarillo 5 |
LE-CE-8 900 Cable robético COM-A/COM B-3 Verde 3
LE-CE-A 1120 COM-B/— A-3 Azul 4 —
LE-CE-B__| 1680 senal |itmeqm Apantallamiento Color del cable| g, T
LE-CE-C 2210 Vee B-1 £ - £ " Marrén 12 EI’J)
GND A-1 L H >OOO< L - Negro 13 |
A B-2 " b Rojo 7
A A2 : : XXX : : Negro 6 —
—— D000 oge T3 w
(- [ -
SD+ (RX) B-4 — +— Amarillo 11
SD- (TX) A A OO0 ! Negro 10 I'_I|J
Mmoo R A — Negro 3
[Cable robético con bloqueo para modelo absoluto sin bateria (motor paso a paso de 24 VDC)] E
-

LE-CE-[1]-B

(N d Conector A
. 2 de —_ . -~
Longitud del cable (L) [m] terminal) & ConectorB 12 (14,2)  (N° de terminal) g
1 15 | AB had Slg) Conector D =
g 3 3EED - [ B [7 Ea 2 — =
N i b} {
5 5 1 Z2 ﬁ'# o [T = 5 \ * — —
8 8*1 :13 |E54)) m T ) \ = F g
A 10* N Conector C 3 8
B 15+ (4.7) e ] =
C 20*1 (30.7) L
*1 Bajo demanda
Con bloqueo y sensor @ ~ N2 de terminal N2 e forminel
el del conector A Calr el i del conector D
A B-1 Marrén 2
A A-1 Rojo 1
B B-2 Naranja 6
Peso B A-2 Amarillo 5
Ref. producto Peso [g] Nota COM-A/COM B3 Verde 3
LE-CE-1-B 240 COM-B/— A3 Azul 4
LE-CE-3-B 460 ~ N2 de terminal ) NS de terminal
LE-CE-5-B 740 SNl del conector B ,Apantallamiento Color del cable| et
LE-CE-8-B 1170 Cable robético Vee B-1 OO0 Marrdn 12
GND A-1 L L Negro 13
-CE-A- 1460 — o o >
tE-gE-Q-g 2120 2 ac O000C Aolo Z
A A-2 ; ‘ ; ‘ Negro 6
[ [ -
T v
L e e 7/
~ Nedeteinal | 7T Negro s
Senal del conector C
Bloqueo (+) B-1 Rojo 4
Bloqueo (-) A-1 >OOO< Negro 5
Sensor (+) B-3 Marrén 1
Sensor (-) A-3 >OOO< Azul 2

SvC %0
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serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1/51/61
Precauciones relacionadas con las diferentes versiones del controlador

Los parametros internos no son compatibles si la version del controlador de la serie JXC es diferente.

B Si se usa la serie JXCCI1J-BC o JXCO10-BC-E, emplea la ultima versién de JXC-BCW (herramienta de escritura de pardmetros).

H Actualmente, hay 3 versiones disponibles: productos de la versién 1 (V1. o S1.0), productos de la versién 2 (V2.00 o S2.0J) y productos de la version
3 (V3.0 0 S3.0). Ten en cuenta que para escribir un archivo de soporte (.bkp) en otro controlador con la serie JXC-BCW, debe ser la misma version
que la del controlador que ha creado el archivo. (Por ejemplo, un archivo de respaldo creado por la version 1 de un producto solo puede escribirse en
otro producto de la version 1, y asi sucesivamente). Un archivo de respaldo para el actuador eléctrico con encoder absoluto sin bateria solo puede
escribirse entre el producto de la versién 3.4 o superior (el archivo de respaldo del producto de la versién 2 o anterior no puede escribirse).

Identificacion de simbolos de version

Serie JXC[I1 versién V3.1 o productos S3.0J

Modelos aplicables Modelos aplicables

Serie JXC91[] Serie JXCD1[]
Serie JXCE1[]
Serie JXCP1L]
Serie JXCL1[]
Serie JXCM1L[]
Serie JXC51/61[1

il

L
L.

Simbolo de version

Serie JXC[1 version V2.[] o productos S2.[]

WP WPT1.1

/

Modelos aplicables Modelos aplicables
Serie JXC91[] Serie JXCD1[1
Serie JXCE1[]
Serie JXCP1[]
Serie JXCL1[]

Serie JXC[I1 version V1.1 o productos S1.[]

XR XRT1.0

Modelos aplicables Modelos aplicables
Serie JXC91L] Serie JXCD1
Serie JXCE1]
Serie JXCP1]
Serie JXCL1

HEMarca registrada

EtherNet/IP™ es una marca registrada de ODVA.

DeviceNet™ es una marca registrada de ODVA.

EtherCAT® es una marca registrada y una tecnologia patentada, concedida por Beckhoff Automation GmbH, Alemania.

51 SVC
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Al

Actuadores eléctricos con encoder absoluto sin bateria
Precauciones especificas del producto

Lee detenidamente las siguientes instrucciones antes de usar los productos. Consulta las normas de sequridad y

las precauciones sobre el actuador eléctrico en las «Precauciones en el manejo de productos SMC» o en el “Manual

de funcionamiento” en el sitio web de SMC hitps://www.smc.eu

] Manipulacion

/A\Precaucion

1. Error de coincidencia del ID del encoder absoluto

® Con actuadores alineados
Los actuadores de SMC se pueden usar con sus motores

en la primera conexion

Cuando se conectan el controlador y el actuador por primera vez, siempre se
produce una alarma «Absolute encoder ID does not match» (EI ID del encoder
absoluto no coincide). El nimero ID del encoder del actuador se registra en el
controlador restableciendo la alarma y finalizando el emparejamiento. Si se
conecta un controlador diferente después del emparejamiento, se generara de

colocados unos junto a los otros. No obstante, para actuadores
con un iman de deteccion magnética integrado (series LEY y
LEF), mantén una separacion de 40 mm o mas entre los motores
y la posicién por la que pasa el iman.

En la serie LEF, el iman esta en el centro de la mesa, mientras
que en la serie LEY el iman estd en la parte del émbolo. (Para
mas detalles, consulta el disefio en el catalogo.)

nuevo una alarma. El nimero ID del encoder del actuador se registra en el
controlador restableciendo la alarma y cuando finaliza el emparejamiento,
pero este se realiza de nuevo al restablecer la alarma.

Se pueden usar con sus motores
colocados unos junto a los otros.

[l |

Cuando se modifica un controlador después de finalizar el emparejamiento

N.% de ID del encoder (+ Los siguientes nimeros son ejemplos). ‘ | Ne— .
Actuador 17623 17623 17623 17623 I ] I 1]
Controlador 17623 17699 17699 17623
iSe halprgducnlio un erfor de No Si Restablecimiento de error = No O
coincidencia de ID?

N.2 de ID del encoder en el
lateral del controlador

N.2 de ID del encoder

en el lateral del actuador \

[l i

No permitas que los motores estén muy cerca
de la posicion por la que pasa el iman.

Motor

J
Parte del iman integrado en el
actuador eléctrico (tuerca roscada)

i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
. - i
El numero de ID se comprueba automaticamente cuando !
se activa el suministro de alimentacion. '
Se produce un error si el nimero de ID no coincide. '
i

i

i

i

i

i

i

i

i

i

i

i

i

i

i

i

i

i

i

i

i

i

i

i

i

i

|

2. En entornos con campo magnético intenso, se
limitan algunos usos.
Se usa un sensor magnético en el encoder. Por lo tanto, si el motor del
actuador se usa en lugares donde se generen picos de tension, pueden
producirse dafios o fallos de funcionamiento.
No expongas el motor del actuador a un campo magnético con una densidad
de flujo magnético de 1 mT o superior.

MOtOr \anten una separacién
de 40 mm o mas.

= = = ——y J
Cuando se instala un actuador eléctrico y un cilindro neumatico con un - - - —_—
detector magnético (p. ej., Serie CDQ2) o unos actuadores eléctricos uno al
: _ = S9e o
lado del otro, conserva los 40 mm o mas alrededor del motor. Consulta el I ==
———————— — = S+ o

esquema del disefio del motor del actuador.
Parte del iman integrado en el

actuador eléctrico (unidad de mesa)

3. El tamano del conector del cable del motor es
diferente del cable del actuador eléctrico con un
encoder incremental.

El conector del cable del motor de un actuador eléctrico con un encoder
absoluto sin bateria es diferente del actuador eléctrico con un encoder
incremental, las dimensiones de la cubierta del conector son diferentes. Ten
en cuenta las siguientes dimensiones para el disefio.
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/A Normas de seguridad

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

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

Precaucion indica un peligro con un bajo nivel de riesgo

/\ Precaucion:

que, si no se evita, podria causar lesiones leves o
moderadas.

Advertencia indica un peligro con un nivel medio de

/\ Advertencia:

o la muerte.

A\ Peligro:

/\ Advertencia

1. La compatibilidad del producto es responsabilidad de la persona que disefna
el equipo o decide sus especificaciones.

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

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

. No realice trabajos de mantenimiento en maquinas y equipos, ni intente
cambiar componentes sin tomar las medidas de seguridad correspondientes.
1. La inspeccion y el mantenimiento del equipo no se deben efectuar hasta

confirmar que se hayan tomado todas las medidas necesarias para evitar la
caida y los movimientos inesperados de los objetos desplazados.

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

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

. Contacte con SMC antes de utilizar el producto y preste especial atencién a
las medidas de seguridad si se prevé el uso del producto en alguna de las
siguientes condiciones:

1. Las condiciones y entornos de funcionamiento estan fuera de las
especificaciones indicadas, o el producto se usa al aire libre 0 en un lugar
expuesto a la luz directa del sol.

2. El producto se instala en equipos relacionados con energia nuclear,
ferrocarriles, aeronautica, espacio, navegacion, automocion, sector militar,
tratamientos médicos, combustion y aparatos recreativos, asi como en equipos
en contacto con alimentacion y bebidas, circuitos de parada de emergencia,
circuitos de embrague y freno en aplicaciones de prensa, equipos de seguridad
u otras aplicaciones inadecuadas para las caracteristicas estandar descritas en
el catélogo de productos.

3. El producto se usa en aplicaciones que puedan tener efectos negativos en
personas, propiedades o animales, requiere, por ello un analisis especial de
seguridad.

4. Si el producto se utiliza un circuito interlock, disponga de un circuito de tipo
interlock doble con proteccion mecanica para prevenir a verias. Asimismo,
compruebe de forma periddica que los dispositivos funcionan correctamente.

/\ Precaucion

. Este producto esta previsto para su uso industrial.
El producto aqui descrito se suministra basicamente para su uso industrial.
Si piensa en utilizar el producto en otros ambitos, consulte previamente
con SMC.
Si tiene alguna duda, contacte con su distribuidor de ventas mas cercano.

riesgo que, si no se evita, podria causar lesiones graves

1) ISO 4414: Energia en fluidos neumaticos — Normativa general

para los sistemas.

ISO 4413: Energia en fluidos hidraulicos — Normativa general
para los sistemas.

IEC 60204-1: Seguridad de las maquinas — Equipo eléctrico de

las maquinas. (Parte 1: Requisitos generales)
ISO 10218-1: Manipulacién de robots industriales - Seguridad.
etc.

Peligro indica un peligro con un alto nivel de riesgo que,
si no se evita, podria causar lesiones graves o la muerte.

Garantia limitada y exencion de
responsabilidades. Requisitos de
conformidad

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

Garantia limitada y exencion de
responsabilidades

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

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

3. Antes de usar los productos SMC, lea y comprenda las

condiciones de garantia y exencion de responsabilidad
descritas en el catalogo correspondiente a los productos
especificos.

2) Las ventosas estan excluidas de esta garantia de 1 afio. Una ventosa

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

Requisitos de conformidad

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

2. La exportacion de productos SMC de un pais a otro esta

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

/\ Precaucion

Los productos SMC no estan disefiados para usarse como
instrumentos de metrologia legal.

Los productos de medicién que SMC fabrica y comercializa
no han sido certificados mediante pruebas de homologacion
de metrologia (medicién) conformes a las leyes de cada palis.
Por tanto, los productos SMC no se pueden usar para
actividades o certificaciones de metrologia (medicion)
establecidas por las leyes de cada palis.

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