Actionneurs électriques C€

= Pour plus de détails, reportez-vous

Modele a codeur <

absolu sans batterie

dermere posmon d arret est
possible.

Redémarrage facile des opérations apres le
rétablissement de I'alimentation électrique

Les informations de position sont conservées par le codeur
méme lorsque l'alimentation électrique est coupée. Un
retour a la position initiale n'est pas nécessaire lorsque
I'alimentation électrique est réactivée.

04|

Actionneurs compatibles

Modele guidé série LEF

Modele a tige/modeéle a tige-guidée série LEY/LEYG
Table linéaire/Modeéle haute précision série LESYH
Table linéaire série LES

Pince série LEHF

Table rotative série LER

Aucune batterie n'est installée.

Contréleur pour moteur pas-a-pas série JXCT IR

Main tenance rédUite Modeéle a codeur absolu sans batterie

(Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Aucune batterie n'est utilisée pour enregistrer les informations

sur la position. Il n'est pas nécessaire de gérer les batteries de

rechange ou |'entretien de remplacement. Nouveau ® Une taille 16 a été ajoutée aux séries
LEFS, LEFB, LEY et LEYG.

@ La série LESYH table linéaire haute
précision a été ajoutée.

Série LEC] ZS\VC

CAT.EUS100-136B-FR




Actionneurs électriques Modeéle a codeur absolu sans batterie Séerie L E[]

Actionneurs compatibles

Modéle Modele com- | Modéle
haute préci- pact LES guidé haute
sion LESYH rigidité
LESH
Série
Vis a billes + Vis a billes +
Méthode d'entrainement Vis a billes Courroie ( Igr? Lljigg:: ( ér? Lllirgrzf: Vis a billes — —
Vis a billes Vis a billes
Vitesse max.*! [mm/s] 1200 1500 500 500 400 400 400
Répétitivité de positionnement [mm] +0.015 +0.08 +0.02 +0.02 +0.01 +0.05 +0.05
Entrainement par moteur| Moteur pas-a-pas o [ J [ ] [ ] [ J [ ] [ J
8 [ J
16 [ [ J [ ] [ ] [ J
Taille 25 [ J [ J [ ] [ ] [ J [ ] [ J
32 (] [ [ J [
40 [ J [ ] [ J
Charge max. [kg] 8 2()
Les valeurs entre 16 15 (4) 1 35 (8) 35 (7.5) 8 (12)
parenthéses Taille | 25 30 (15) 10 70 (30) 70 (29) 12 (20) 5 (5) 12 (4)
s'appliquent au 32 50 (20) 19 80 (43) 80 (41)
montage vertical. 20 65 (23) 90 (53) 90 (51)
8 138
) 16 141 141 348
Force de poussée| .y | 5 452 452 420 180 180
max. [N]
32 707 707
40 1058 1058
Course max. [mm] [ 1200 | 2000 | 500 [ 300 [ 150 | 150 | 150
- En ligne, paralléle En ligne, paral- | En ligne, paral- |En ligne, paralléle|En ligne, parallele|En ligne, paralléle
ORI €9 T A ek (droit/gauche) Haut lele (haut) lele (haut) (droit/gauche) (droit/gauche) (droit/gauche)
Montage du détecteur | [ J | [ ] | [ \ [J | [ J | |

#1 Les valeurs numériques varient selon le modéle de contrdleur, la charge, la vitesse et les caractéristiques techniques.
Pour plus de détails, reportez-vous au « Graphique vitesse-charge (guide) », au « Moment admissible » et aux « Caractéristiques techniques » de
chaque actionneur.




Actionneurs électriques Modeéle a codeur absolu sans batterie Serie LE[]

T T N

LER
Série
p. 143
Vitesse max.*! 420 [°/s] 100 [mm/s]
Répétitivité de positionnement +0.05 [°] (+0.03 [°])*3 +0.1 (un c6té) [mm]
Entrainement par moteur | Moteur pas-a-pas [ ] [ J
32 [ J
Taille 40 [ J
50 (]
Moment d'inertie max. .
[kg-m?] Taille 50 0.13
Couple de rotation max. Taille 50 10
(N-m]
Angle de rotation [°] 320
Effort de maintien max. | ... 32 120
N 40 180
Course de préhension max Taille 32 32 (64)*2
[mm] 40 40 (80)*2

%1 Les valeurs numériques varient selon le modéle de contréleur, la charge, la vitesse et les caractéristiques techniques.
Pour plus de détails, reportez-vous au « Graphique vitesse-charge (guide) », au « Moment admissible » et aux
« Caractéristiques techniques » de chaque actionneur.

%2 Les valeurs entre parenthéses s'appliquent au modele a course longue.

%3 Les valeurs entre parenthéses correspondent a la précision de la table du modele haute précision.

Contréleur compatible

Modeéle a codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)
Contréleur pour moteur pas-a-pas série JXCO]

Modele
programmable

Type a entrée directe

EthercAT | Ethen'et/IP Devicei'et | @ IO-Link | CCink
r X o~ " [ )

1 -

JXC51
JXC61

JXCD1 JXCLA1 JXCM1




Controleur de moteur pas-a-pas Serie JXC

Modele programmable serie JXC51/61 - 165

Un réglage simple permet une utilisa-
tion immédiate !
© « Mode facile » pour un réglage simple

Pour une utilisation immédiate, sélectionnez « Mode facile ». IXC51/61 ;

<Lorsqu'un PC est utilisé>
Logiciel pour le paramétrage du controleur

® | e paramétrage des données de
positionnement, le test de dépla-
cement, l'opération jog et le ‘
déplacement a vitesse constante | 2
peuvent étre réglés et exploités
sur un seul écran.

FilelE? Edit Gomm  Settine

ig1 - =l ‘ RTNORIG |  Stop -
to Pustin - N =~ Commande du jog par impulsion
o om am 0w o x|

Status. I
]

pee | Position |PushingF Pushi
/s | m & ]

Step

z

--{Mouvement de test)

s n
100 5.00 ]

100 10,00 ]
100 20.00 ]
200 30.00 ]
200 40.00 ]
300 50,00 ]
]
]
]
[]

300 60,00
a00 70.00

Réglage de la T

vitesse du jog b :. — - | H-

par impulsion oy e —

<Lorsqu'unTB (boitier de commande) est utilise> @R Y FELTE Y AL R el S Exemple de vérifcation de I'état de fonctionnement

® | 'écran simple sans défilement favo- 1er écran 1er écran

rise la facilité de réglage et d'utilisation. s || 77k

® Choisissez une icéne dans le
premier écran pour sélectionner obme & 7= | Sao | BE o,

fonction ul eme ecran AarM | yoq | seTTIN 2é&me écran

un’e . 3 Etape Axe 1| 4p Contrdleur Axe 1

® Réglez les données Etape n® ~* 0 Etape n°. 1
de positionnement Pos. [12345mm Pos.  1234mm
et vérifiez le moni- Vitesse \\ 100 mm/}s/ Vitesse 10 mm/s
t‘?}” =L le deu- Aprés avoir saisi les valeurs, vous pouve;_'_— Létat de fonctionnement
Xieme ecran. les enregistrer en appuyant sur « SET ». peut étre veérifie.

Ecran du boitier de commande __ .

..................... S S =T Etape

e Les données peuvent étre P . Axe 1 P - Axe |
définies en saisissant Etapen® | o . | Etapen® L.
uniquement la position et la i Pos. 50.00 mm | ||||||||III’ | Pos 80.00 mm !
vitesse. (D'autres conditions | Vitesse 200 mm/s |  Vitesse 100 mm/s |
sont prédéfinies.) = 0L f e

O
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Controleur de moteur pas-a-pas Serie JXC

©« Mode normal » pour le réglage détaillé
Sélectionnez « Mode normal » lorsque des réglages détaillés sont nécessaires.

® Des paramétres peuvent étre définis.
® | es données de positionnement peuvent étre réglées en détail. @ JOG Possibilité de se déplacer a vitesse constante ou par impulsion, de retourner a
® Les signaux et ['état des terminaux peuvent étre surveillés. l'origine, de faire des tests et de forcer la sortie sélectionnée.

<Lorsqu'un PC est utilisé> ——
Logiciel pour le paramétrage du contrdleur  |= v mre o =ef R

® | e paramétrage des données
positionnement, le paramétrage,
la surveillance, la commande,
etc. sont affichés dans différentes === =
Fenétre de paramétrage des

fenétres. données de positionnement | -awosn
= Fenétre de réglage

203mm @ Er+

i
%W"""‘ des paramétres

Fenétre de surveillance =
Fenétre de commande

<Lorsqu'unTB (boitier de commande) est utilisé> | Menu Axe 1
.....I._.....d. ...... 100000000 I.t. ............ ,i .........
es données relatives aux étapes | \57 A S Etape Al |
multiples peuvent étre stockees Test Etape n° Al TosiDRV  Axe 1
dans le boitier de commande et . _ 0 | Etapen° ]
transférées au controleur. Ecran dumenu principal | Moyvement MOD ¥| pos. 123,45 mm| Horsmon.  Axe
© Essai continu par jusqua 5 don- e Ecran de réglage des Arrét BUSY[.] A
. hées de positionnement. i données de posiionnement 'z ———— g\E/!I:}CEL ]
Ecran du boitier de commande | [] M

© Chaque fonction (réglage des données de
positionnement, test, surveillance, etc.) peut
étre sélectionnée a partir du menu principal.

Ecran de surveillance

L'actionneur et le contréleur sont fournis en tant qu'ensemble. (is peuvent également étre commandés séparément).

Vérifiez que la combinaison du contréleur et de I'actionneur est correcte.

<Vérifiez les points suivants avant I'utilisation.>

@ Vérifiez le numéro de modéle sur I'étiquette de I'actionneur. Cette référence doit correspondre a celle du contréleur.
@ Vérifiez que la configuration des E/S paralléles correspond (NPN ou PNP).

Actionneur ’ Contréleur ) 25!
5 N >

R[S E .

)

25 SMC JAPaN

O
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Contréleur pour moteur pas-a-pas Serie JXCL]

Elément ‘ Modéle programmable JXC51/61

Paramétrage des données de
positionnement et des parameétres

¢ Valeur numérique du logiciel de paramétrage du contréleur (PC)
¢ Valeur numérique du boitier de commande

¢ Valeur numérique du logiciel de paramétrage du contréleur (PC)

Paramétrage des données de ¢ Valeur numérique du boitier de commande

positionnement ¢ Apprentissage directe
* Apprentissage JOG
Nb données de positionnement 64 points
Commande (signal E/S) Entrée [IN*] n® d'étape = Entrée [DRIVE]
Signal de fin Sortie [INP]

Eléments a paramétrer

TB : (Teaching box) Boitier de commande PC : logiciel pour le paramétrage du contrdleur

Mode normal

Mode facile Modéle program-

Contenu
mable JXC51/61
Mouvement MOD Sélection de la « position absolue » et de la « position relative » A [ ) o Réglé comme ABS/INC
Vitesse Vitesse de transfert (] [ ] (] Réglage par unités de 1 mm/s
[Position] : position cible . o
Position [Poussée] : position de démar- [ ] [ ) [ ] (? %%Iage par unités de
rage de la poussée Ot mm
Accélération/décélération | Accélération/décélération du mouvement (] [ ] (] Réglage par unités de 1 mm/s?
Réglages des . . . —
données de Force de poussée Pourcentage de la force lors de la poussée [ ] [ ) [ ] Réglage par unités de 1 %
positionne- Déclenchement LV Valeur de déclenchement de la poussée A ® () Réglage par unités de 1 %
ment (Apercu)
Vitesse de poussée Vitesse pendant la phase de poussée A o o Réglage par unités de 1 mm/s
Force de mouvement | Effort pendant la phase de positionnement A o o Réglé a 100 %
Sortie de zone Conditions d'activation (ON) du signal de sortie de zone A o o Réglage par unités de 0.01 mm
- [Position] : la largeur jusqu’a la position requise Réglé a 0.5 mm min.
OB i [Poussée] : évaluation lors du mouvement A L 4 (unités : 0.01 mm)
Course (+) Limite de position latérale, coté + X X o Réglage par unités de 0.01 mm
el es Course (-) Limite de position latérale, coté - X X (] Réglage par unités de 0.01 mm
parameétres Sens ORIG Le sens du retour a l'origine peut étre paramétré. X X (] Compatible
Aper o
(Apereu) Vitesse ORIG Vitesse lors du retour en position d'origine X X [ ] Réglage par unités de 1 mm/s
ORIG ACC Accélération lors du retour en position d'origine X X [ ] Réglage par unités de 1 mm/s?
Tester le fonctionnement
JOG (] [ ] (] continu & la vitesse choisie
en laissant le bouton appuyé.
Tester le fonctionnement a la dis-
MOVE X [ ] (] tance et a la vitesse choisies en
Test partant de la position en cours.
Retour a ORIG (] [ J (] Compatible
A Opération des données de posi- ([ J :
SRS tionnement spécifiées o o (Opération continue) Compatible
Sortie forcée L'activation/désactivation de la borne de sortie peut étre testée. X X o Compatible
La position, la vitesse, la force présentes,
Mon. DRV ainsi que les données de positionnement (] o ([ J Compatible
o spécifiques sont controlables.
Controleur
Affichage du statut ON/OFF de la .
RERIES borne d'Entrée et de Sortie a I'écran. X X ° Compatible
ALM Etat L'alarme en cours peut étre vérifiée. ([ J [ ([ J Compatible
Journal ALM Les alarmes précédemment générées peuvent étre vérifiées. X X (] Compatible
; Ala. Les données de positionnement
Fichier Er': T SIS et les paramétres peuvent étre en- X X (] Compatible
CETE]r registrés, recus et supprimés.
Autre Langue Japonais ou anglais ([ J o ([ J Compatible
A : Réglage a partir du TB Ver. 2.:: (La version apparait sur I'écran initial.)
5
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Contréleur de moteur pas-a-pas Serie JXCL]

Réseau de bus de terrain

EtherCAT®/EtherNet/IP™/PROFINET/
DeviceNet™/IO-Link/CC-Link (Type a entrée directe)
Contréleur de moteur pas-a-pas /Série JXCL

®

EthercAT~ Etherilet/IP  gZa22’  Deviceilet @ IO- Link (Cink

B a ) E E

JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCL1 JXCM1
©Deux types de commande ©Cablage en série par les port IN et OUT.
Sélection des données de positionnement : Deux ports de communication sont fournis.
fonctionnement par appel de ligne des données + Pour le type DeviceNet™ et le type CC-Link, le cablage de
de mouvement , prédéfinies dans le controleur. dérivation est possible avec un connecteur de double voie.
Données de positionnement directes : L'ac- « point & point dans le cas de 10-Link.

tionneur fonctionne par I'utilisation de valeurs
telles que la position et la vitesse depuis I'API.

O Controle numérique disponible

Les informations numériques, telles que la
vitesse actuelle, la position actuelle et les codes
d'alarmes, peuvent étre visualisées depuis I'API.

Application Protocoles de communication
" Deviceilet @ IO-Link CCrink

EtherCAT" Ethen 'et/IP

!III' Al Les systemes pneumatique et électrlque Installation additionnelle
peuvent étre installés sous le méme protocole. possible sur un réseau existant.

Actlonneurs électriques Vérins pneumatiques Communlcatlon 10-Link

<Actionneurs électriques applicables>

Modele guidé Modele a tige Table lingaire électrique
série LEF || sereLEY/LEYG série LESYH/LESH

Pince Table rotative
série LEHF série LER

L TmEel
- P

o \L



Contréleur de moteur pas-a-pas Serie JXCL]

Construction du systeme / E/S a usage général

Fourni par le client

@Actionneur électrique
modéle guldé ‘ ===

5

API

Alimentation électrique
pour signal E/S 24 VDC

-------------- @ Cable E/S

LEC-CN5-0

@ Contrdleur*1

@ Cable d'actionneur!

Cable robotique
LE-CE-[]

«1 Peut étre inclus en option. Voir la AENC
page « comment passer commande »
de l'actionneur.

Vers SI

N Vers CN2
Fourni par
le client Vers PWR
Alimentation . e "
5 ‘ / odéle programmable R o
pourzt‘:loclt)rgleur, ¥ JXC51/61 Cable de communication @---------
@ Connecteur d’alimentation (0165 3 (3m)
électrique
(Accessoires)
@ Boitier de commande @ Cable de communication pour le réglage du controleurfEEAD @ Cble de conversion*TXRE&D
(Avec cable de 3 m) Cable de communication : JXC-W2A-C P5062-5
LEC-T1-30GO Cable USB : LEC-W2-U (0.3m)

Le cable de conversion peut
étre utilisé pour connecter ce
contrdleur au boftier de
commande optionnel [LEC-T1]
proposé avec la série LEC.

<Logiciel de paramétrage du contréleur/ lecteur USB>

- Logiciel de paramétrage du contrdleur

- Lecteur USB (Pour JXC-W2A-C)

* Télécharger sur le site internet de SMC :
https://www.smc.eu

®Cable USB
(type B, A-mini)
(0.8 m)

@ Cable de conversion

#2 Un cable de conversion est également nécessaire pour connecter le contréleur de la série JXC[I1 et le cable de communication
(LEC-W2A-C) de la série LECLI. (Un cable de conversion n'est pas requis pour la série JXC-W2A-C.)

N
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Controleur de moteur pas-a-pas Serie JXC

Construction du systeme / Réseau de bus de terrain

(EtherCAT®/EtherNet/IP™/PROFINET/DeviceNet™/IO-Link/CC-Link, Type a entrée directe)

Devicei'et

@ Actionneur électrique Série LEY/LEYG ~ Série LER
> Série LEF Série LEHF
-4 Cable de l'actionneur FEED o Série LESYH Série LES/LESH
R
Cable robotique s
LE-CE-[] ‘/
Fourni parle Fourni parle Fourniparle Fourniparle Fourni par le Fourni par le
client client client client client client
REC REC REC REC IQaltiteld Orhébér
. (.

@ Connecteur de @ Connecteur de @ Connecteur de
i communication pour i communication i communication
i DeviceNet™ 29 i pour CC-Link i pour 10-Link
LG IGHE JXC-CD-S ([ GLEEG[GTE LEC-CMJ-S |GLEEGIGTE JXC-CL-S
GELIGEIRE JXC-CD-T GG LEC-CMJ-T (Accessoires)
L o i o Freorromororonommoeeenosy

Vers Sl

Vers Sl
e TR e W — e
JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCM1 JXCL1
Fourni (2
paileiclient Cable de communication (3 m)
Alimentation
pour contrdleur, o
@ Connecteur diaimentation dlectriudNLEAA 24VDC — g]]][ﬂ—’

(Accessoires)

@ Boitier de commande FIEEZD

(Avec cable de 3 m)

f

i

r

@ Céble de communication pour le réglage du conlréle
Cable de communication : JXC-W2A-C
Cable USB : LEC-W2-U
<Logiciel de paramétrage du contréleur/ lecteur USB>
- Logiciel de paramétrage du contrdleur
- Lecteur USB (Pour JXC-W2A-C)
+ Télécharger sur le site internet de SMC :

@ Cable de conversion EXIZD

Le cable de conversion peut
étre utilisé pour connecter ce
contréleur au boitier de
commande optionnel [LEC-T1]

https://www.smc.eu proposé avec la série LEC.
L P
<A = I
haad | — [0 REEh =
=== . e — | SN
L L @ Cable USB @ Cable de conversion
(type B, A-mini)

PC

+1 Un cable de conversion est également nécessaire pour connecter le contréleur de la série JXC1 et le cable de communication (LEC-W2A-C) de la série LECLCI.
(Un cable de conversion n'est pas requis pour la série JXC-W2A-C.)

O
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Actionneurs électriques

Modele a codeur absolu sans batterie serie LET]

Modeéle guidé/Entrainement par vis a billes serie LEFS CEEEETEIITTTIEStSDir:) PEP)

e Sélection du MOdEIE oo p. 13

R el ‘,'\ . Pour passer COMmAaNAE ..o p. 21

— A g‘f; Caractéristiques tECNIQUES - v v p. 23
‘ s 2 N ’ VIS S o ettt p. 24
/ v CONSTIUCHION ettt p. 25
(D] [0 0 T=Y a1 o] 8 K- T T T T T T PPN p. 27

Modele guidé/Entrainement par courroie serie LEFB .12

| SEIECtiON AU MOABIE <o p. 13

= ;f,’éJ PoUr passer COMMANGE ..o vovveercceee e p. 43
‘/ g - Caractéristiques tECANIGUES ... v weurerireeiereeeeireiesesee s p. 45
/’/ LRSS ettt p. 45
/' > (070011 (10 (011 [0) o TRUUT TS TN PP PSRRI p. 46

f’ DIMENSIONS e p. 47

Modele 2 tige serie LEY CEITTTIITIITSEETD M)

SEIECHON AU MOUEIE et p. 55
Pour passer COMmMAaNAE -+ i oo p. 61
Caractéristiques teChNIQUES - oo p. 63
IS S - ittt e p. 64
CONSIIUCTION -+ttt ettt p. 65
(D11 0T=) o (0] 8 1 R T O T OO PSSP PPPTRRR p. 67

Modéle a tige-guidée serie LEYG .54

SEIECHON AU MOGEIE <o p.73
Pour passer COMMANAE  ...ioviviiiiiiiiiiii i p. 79
Caractéristiques teChNIQUES .- o v oo p. 81
AV P2 YooY PP p. 82
CONSIIUCTION «eereeeeeeie e p. 83
[T aT=) 0 <1 [0 8 TSP PPT p. 85

Table linéaire/Modéle haute précision serie LESYH .90

2 SAleCtion dU MOAEIE oo p. 91
/' Pour passer COMmMAaNAE -+ oottt p. 99
S . ‘ 7 Caractéristiques teChNIQUES --.-vovoviiiiiiii p. 101
‘Q* — ' 1Y = TY=Y= N TP PRSP UPPPPPPR p. 101

s CONSHUCTION «oeeeeeeeeeeeeee e p. 102
‘ (D11 = g =1 (o] 1= U p. 103
Table linéaire/Modéle compact serie LES .90
SAlECHON AU MOOIE <o p. 107
Pour passer CommMande .- oooioiiiiiiiiii p. 115
Caractéristiques teChNIQUES .. - v o oo p. 117
AV XY= NN p- 117
CONSITUCTION < oeeeeeeeie e p. 118
DIMENSIONS it p. 120



Table linéaire/Modeéle haute rigidité serie LESH CETEETEITRNETITTNISYSDIEED BT

SAlECHON AU MOGBIE oo aaeeaes p. 125

_ Pour passer Commande .. oo p. 133

T / Caractéristiques teChNiQUES .o oo p. 135
V« ‘ [ P2 ToY=Y= TR TSP U PR UUPRRPRPPRIN p. 135
5 (070) 011 (0 (o110 £ IRTEEURUU SRS P PP PSR PSPPPP p. 136

[T 10 LY 1=Y (oY 1= TP PSPPSR PRSP p. 138

Pince serie LEHF CRITEEIETTEEIEIITTEIED PErT)

SEIECHON AU MOTBIE < oot p. 143
Pour passer CommMaNde  ....ooovoeiiiiiiiii p. 147
Caractéristiques teChNIQUES .- oo ovovriiiiecc p. 149
(07011 15) (20 [0} 110 ) o NPT PRSP PPPPPPPPPPPPPR: p. 150
[T 1= <] o) 0 K< P SUPP PR p. 151

Table rotative serie LER CENEETEITEIENISNSIACD P

SEIECHON AU MOUBIE < oot p. 155
Pour passer Commande .. oo p. 159
Caractéristiques teChNiQUES oo p. 161
CONSITUCHION oo eaaeeas p. 162
[T LY 1=Y [0 Y 1= TP PSP OO U PRSP URR p. 163

Controleurs serie JXCU XD

Contrdleur (modéle programmable) sé&rie JXC51/61

Pour passer Commande  -...ooooieiiiiiii p. 165
Caractéristiques teChNiQUES .- oo p. 165
f, DIMENSIONS  «-vveveveee et e et p. 167
OPHIONS ittt p. 171
g CADIE d'aCHiONNEBUL  co oo p. 178

\

Contrdleur de moteur pas-a-pas serie JXCE1/91/P1/D1/L 1/M1

; Pour passer (07000110712 o [= NPT p. 172

. Caractéristiques teChNIQUES .- o oo p. 173

DIMEBNSIONS - et p. 175

8 ‘ OPHONS e p. 177

(OF10)1=X0 K=1e1 170 818110 | GRRPUT TSR RPRRURRRPRRRRNE p. 178

Série JXC51/61/E1/91/P1/D1/L1/M1 Précautions relatives aux différences de versions du controleur —...........c........ p. 179
Précautions SPECIfIQUES QU PIOTUIL ... v v e e p. 181
LiSte deS CONTOIMIEES CE/IUL ..o oottt e et e e e e e e e e eeees p. 182

Z;SVC 10
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Modeéle a codeur absolu sans batterie

Modele guidé
Entrainement par vis a billes s¢rie LEFS p.13

-

Entrainement par courroie série LEFB

‘ LER ‘ LEHF H LESH H LES H LESYH H LEYG ‘ LEY ‘ LEFB LEFS

JXC51/61

Controleurs D

JXCU1

SVC 12
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Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Modeéle guidé
Serie LEF

Sélection du modele

Procédure de sélection

]

Vérifiez le rapport
charge-vitesse.

Exemple de sélection

&3

Vérifiez le temps
de cycle.

Vérifiez le moment
admissible.

Conditions | R N ) _
d'utilisation *Masse de la piece : 5 [kg] e Conditions de montage de la piece : % Pas de vis 6 : LEFS25EB
eVitesse : 300 [mm/s] EEEEEE
w 2
.25 N UL
® Accélération/décélération : 3000 [mm/s?] g 2 X Pas de vis 12 : LEFS25EA+—
- 20 v
eCourse : 200 [mm] . N ; ‘- v
. i { 815 Y
| ®Sens de montage : horizontal vers le haut ] g o N v Pas de vis 20 :
© M [ LEFS25EH
\
= -_ry . . . 5 g SN
HER) Vérifiez le rapport charge-vitesse. <Graphique vitesse-charge> (pages 14 a 16) A I

Sélectionnez un modele en fonction de la masse de la piece et de la vitesse en vous

référant au graphique vitesse-charge.

Exemple de sélection) Le LEFS25EA-200 peut étre temporairement sélectionné
comme candidat possible sur la base du graphique a droite.

Vérifiez le temps de cycle.
Calculez le temps de cycle suivant la
méthode ci-dessous.

Temps de cycle :

T est obtenu par I'équation suivante.

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

®T1 : le temps d'accélération et T3 :
le temps de décélération sont
obtenus par I'équation suivante.

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

®T2 : |e temps de vitesse constante
est obtenu par I'équation suivante.

_ L-05- VV~ (T1 +T3) [s]

T4 : le temps de stabilisation varie
en fonction des conditions telles que
le type de moteur, la charge et les
données de positionnement. Par
conséquent, calculez le temps de
stabilisation en vous référant a la
valeur ci-dessous.

T2

Exemple de calcul)
T1 & T4 peuvent étre calculés de la fagon
suivante.

T1 = V/a1 = 300/3000 = 0.1 [s],

T3 = V/a2 = 300/3000 = 0.1 [s]
_L-05-V-(T1+T3)

T2
v
200 - 0.5 - 300 - (0.1 + 0.1)
- 300
=0.57 [s]
T4=0.2]s]

Le temps de cycle est obtenu comme suit.
T=T1+T2+T3+T4
=0.1+0.57+0.1+0.2
=0.97 [s]

w Vérifiez le moment admissible.<Moment statique admissible> (page 16)
<Moment dynamique admissible> (page 17)

Vérifiez que le moment qui s'applique a I'actionneur se situe dans la plage admissible

en conditions statique et dynamique.

Mep

m
L3

_—

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

<Graphique vitesse-charge>
(LEFS25/Codeur absolu sans batterie)

@ L

€ —

£

> a1/ / a2

| //- \

§ Temps

S N 18]
T T2 T3 |T4

L : course [mm] - (conditions d'utilisation)

V': vitesse [mm/s] - (conditions d'utilisation)

al : accélération [mm/s?] - (conditions d'utilisation)
a2 : décélération [mm/s?] - (conditions d'utilisation)

T1 : temps d'accélération [s] Temps
avant d'atteindre la vitesse fixée
T2 : temps de vitesse constante [s]
Temps pendant lequel I'actionneur
fonctionne a une vitesse constante
T3 : temps de décélération [s]
Temps écoulé entre le début de
I'opération a vitesse constante et
l'arrét
T4 : délai de réglage [s]
Temps jusqu'a la fin du positionnement

2000 —
- |
€ ;
£ 1500 — ‘\ X\
E 2
g d \10?0mm‘/s
51000 3000 mm/s?
® SN
% 500 ™
o 5000 mm/‘s2 ]
0
0 5 10 15 20
Charge [kg]

Sur la base du calcul ci-dessus, le LEFS25EA-200 devrait étre sélectionné.
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Graphique vitesse-charge (guide)
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC), moteur en ligne

Sélection du modele Série LEF

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 Vcc)

+ Les graphiques suivants montrent les valeurs
lorsque la force de mouvement est de 100 %.

LEFS16/Entrainement par vis a billes i
. . 1T}
Horizontal Vertical -
16 6
14 =B
12 Pas 5: LEFS16EB M
2 10 Pas 10: LEFST16EA 2 o
= 8 =
S 6 L oy 0: LEFS16EA
I S s
S5 4 g o
2 S . >
~deo 11}
o =
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s] -
LEFS25/Entrainement par vis a billes G
>
Horizontal Vertical H
T 20
0 [_Pas 6: LEFS25EB | —
- | Pas 6: LEFS25EB
— N Pas 12: LEFS25EA — =
2 20 2 < ¢>I-)
= N 2 w
5 15 S o) -
g MY 5 FS25EA - T
s ° 2N Pas 20: LEFS25EH 5 L |
5 =all Pas 20: LEFS25E
. ‘ [— ---!—_ ‘lﬂ
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600 |
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
LEFS32/Entrainement par vis a billes
. . s
Horizontal Vertical n
30 w
0 [T 1 -
5 as 8: LEFS32EB
_. 40 _ Pas 8: LEFS32EB
2 o~ Pas 16: LEFS32E 2 2 w
= 30 s 2 I
@ S @ Pas 16: LEFS32EA w
[T S . = | =l
8 RN as 24: LEFS32EH g 10 ~3 |
© — © Y~ | Pas 24: LEFS32EH _
10 -~ S
0 h 0 | o
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600 w
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s] |
LEFS40/Entrainement par vis a billes S—
Horizontal Vertical o
~
= 1 B
60 - Q 30
Pas 10: LEFS40EB Pas 10! LEFS20EE X
g 5
z 40 s Pas 20: LEFS40EA z 20
= = -
5 % < i - W
ks 20 N Pas 30: LEFS40EH £ Pas 20; LEFS40EA §<>
o © Pas 30: LEFS40EH S
10 -
0 Bl 0
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
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Série LEF
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 Vcc)

Graphique vitesse-charge (guide)

+ Les graphiques suivants montrent les valeurs
lorsque la force de mouvement est de 100 %.

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC), moteur paralléle

LEFS16(L/R)/Entrainement par vis a billes

Horizontal Vertical
] ¥
L/R)EB
— I _ Pas 5: LEFS16(L/R)EB
2 LEFS16(L/R)EA | 2 4
S : 6(L/R)E =
(0] (0]
o) . o] Pas 10: LEFS16(L/R)EA
< N < 2
o S ~ © ~ ./~ ~
~ = e
~o <
~
0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600

Vitesse : V [mm/s]

Vitesse : V [mm/s]

LEFS25(L/R)/Entrainement par vis a billes

Horizontal Vertical
%0 ] T ] 20 |
Pas 6: LEFS25(L/R)EB | |
Pas 6: LEFS25(L/R)EB
25 S _ 15
,a N (o]
s 2 ¥ _Pas 12: LEFS25(L/R)EA =
IR AY .10
g 1° s oy |Pas 12: LEFS25(L/R)EA
IS Rk I
s ° 5 Pas 20: LEFS25(L/R)EF 5 s ]
5 N Pas 20: LEFS25(L/R)EH
0 s 0 —j=o= = |
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
LEFS32(L/R)/Entrainement par vis a billes
Horizontal Vertical
30
Y I |
Pas 8: LEFS32(L/R)EB
40 — Pas 8: LEFS32(L/R)EB
5 g 20
2 . I =
z 30 S. [ Pas 16; LEFS32(L/R)EA -
S N i ! ) Pas 16: LEFS32(L/R)EA
s L 4. | Pas 24: LEFS32(LR)EH 5 10 ~ —t——
S e Tao 4Pa'ls 24: LEFS32(L/R)EH
L‘ N =
0 A 0 |
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
LEFS40(L/R)/Entrainement par vis a billes
Horizontal Vertical
70 I
60 30
— Pas 10: LEFS40(L/R)EB _ Pas 10; LEFS40(L/R)EB
g 50 | | 2
2 i 2
2 40 > IPas 20: LEFS40(L/R)EA z 20
& ; 5
A} - [ .
5 20 s as 30: LEFS40(L/R)E 2 1 l). LEIFS4l|)(LIR|)EA
10 M as 30: LEFS40(L/R)EH| |
0 NN 0
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Vitesse : V [mm/s] Vitesse : V [mm/s]
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Model Selection LE F Series
Battery-less Absolute (Step Motor 24 VDC)

= Les graphiques suivants montrent les valeurs

Graphique Vitesse-Charge (QUIde) lorsque la force de mouvement est de 100 %.
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC), moteur paralléle

LEFB/Entrainement par courroie

LEFS

Horizontal
% T T 1]
18—\ LEFB32ET
16 \ m
L
B 14 \ |
2 12 \
= \
= 10 N LEFB25ET
2 K 2N
g 8 0.' \\ E
6 w1 1N -
) N
4 N N
N P —
2 -LEFB16ET s
0 D™ .~ (5
0 500 1000 1500 2000 >
Vitesse : V [mm/s] H
I
>
(72}
Ll
- - - J
Moment statique admissible*' _
[N-m]
Modele Taille Tangage Lacet Roulis (7))
16 10.0 10.0 20.0 w
25 27.0 27.0 52.0
LEFC] 32 46.0 46.0 101.0 -
40 110.0 110.0 207.0
+#1 Le moment statique admissible est le moment statique qui peut étre supporté par l'actionneur I
lorsqu'il est a l'arrét. (Lﬁ
Si le produit est exposé a des chocs ou une charge répétée, prenez les mesures de sécurité -
appropriées pour son utilisation.
LL
I
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™
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Série LEF
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 Vcc)

= Ces graphiques indiquent le porte-a-faux admissible (guide) lorsque le centre de gravité de la
piece dépasse d'un c6té. Pour sélectionner le porte-a-faux, reportez-vous au « Calcul du
facteur de charge du guide » ou au logiciel de sélection des modeles d'actionneurs électriques

Moment dynamique admissible

pour vérification sur le site https://www.smc.eu

Accélération/Décélération 1000 mm/s2 ~ — — —3000 mm/s?
c N
O | Sens de la charge en porte-a-faux Modele
g m : charge [kg]
‘@ | Me : moment admissible [N-m]
6 L : porte-a-faux au centre de gravité de la charge [mm] LEF16 LEF25 LEF32 LEF40
2000 2000 2000 2000 \
1500 1500 1500 1500
L1 € € € € \
£ 1000 £ 1000 £ 1000 £ 1000
( 3 3 3 \ 3 \
500 500 N 500 \ 500 —Y
Y
0 \'\-——-_._ 0 S —— 0 D e 0 e
02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]
1000 1000 1000 1000
2 |
5 800 800 800 800 ‘
‘6 L2 = = = =
c € 600 £ 600 £ 600 £ 600
a E E \ E E
S )Mer N 400 N 400 N 400 N 400 \
5 rd m \ N
9 200 200 4 200 200 N
= \~'~'~— \\‘-—. \'N \5-
o 0 0 0 0
b 02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]
2000 2000 2000 2000 —y
\
Mep 1500 |1 1500 | 1500 — 1500
0N = \ = ! = \ = \ N
m € \ € \ € \ N € A
L3 E. 1000 N E. 1000 ——¥ N E. 1000 E. 1000 N
3 SURRE JI Y |3 \ 3 o
500 S 500 - 500 Sy 500 \
T+ 4 ~ ™~
0 0 0 0
02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]
2000 2000 2000 2000 \
1500 1500 1500 1500
L4 € € € € \
E. 1000 £ 1000 £ 1000 £ 1000
T I 3 3 3 \ 3 \
500 500 N 500 \ 500 —PY
'\.\____ ~~—l [ —f— | \\NN-
0 5 0 — 0 0
02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]
2000 2000 2000 2000 ;
yg\ 1500 [} 1500 ‘\ 1500 1 1600 [
- ™ T \ T \ T \ £ \
o E. 1000 E. 1000 —— E. 1000 — E. 1000 \
‘@ L5 — 10 0 \ 10 0 N
5) S |7 st | o P | et | :
- — 500 M 500 > 500 S 500 “
~L 1 ~ 4 ~d ™~
0 0 0 0
02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]
1000 1000 1000 1000 ‘
800 800 ‘\ 800 800 ‘
L6 'E 600 'E 600 'E 600 ‘E 600
E E 1\ E E
Q40 Q400 \ Q400 Q40 \
200 200 Y 200 200 \\_
) \h-.__—__ ~ | i T~
0 0 0
02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]
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Sélection du modele Série LEF

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

% Ces graphiques indiquent le porte-a-faux admissible (guide) lorsque le centre de gravité de la
piece dépasse d'un cbté. Pour sélectionner le porte-a-faux, reportez-vous au « Calcul du fac-
. . . teur de charge du guide » ou au logiciel de sélection des modeles d'actionneurs électriques
Moment dynamlque admissible pour vérificationsur le site https://www.smc.eu

Accélération/décélération 1000 mm/s?  — — — 3000 mm/s* [FPR
5 L
_§ Sens de la charge en porte-a-faux Modele w
S | m : charge [kg] -l
= o .
G:) Me : moment admissible [Nm] LEF1 6 LEF25 LEF32 LEF40
O | L : porte-a-faux au centre de gravité de la charge [mm]
RSN 1500 1500 1500 1500
m
m
— 1000 — 1000 — 1000 — 1000 |
€ € € €
=N E E \ E \\ E A
YIS o \ 5 . S5 s AN
A ‘\ \\\ B T~
H m i m~— ™ >
E % )Mey 0 0 0 0 11}
= 0 1t 2 3 4 0 5 10 15 0 5 10 15 20 0 5 10 15 20 .|
o ) 2 Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]
5 P ‘ 1500 1500 1500 1500 —
] O
— = 1000 = 1000 = 1000 = 1000 \ >
£ £ £ £ \ w
z|s \ ] 3 3 AN -
500 N 500 \\ 500 \\\ 500 S N
m ~~ e~ =~
Me 0 0 I
) P 0o 1t 2 3 4 00 5 10 15 00 5 10 15 20 0 5 10 15 20 >=
L8 Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg] ‘Iﬁ
-l
Calcul du facteur de charge du guide
(72}
1. Deferlssez les conditions d'utilisation. Accélération [mm/s?] : a Sens de montage ------- ~ IiIJ
Modele : LEFS/LEFB . '
) Charge [kg] : m 3. Latéral Y :
Taille : 16/25/32/40 Position du centre de la charge [mm] : Xc/Yc/Zc '
Sens de montage : horizontal/plafond/latéral/vertical ' :
2. Sélectionner le graphique cible en référence au modeéle, a la taille et au sens de montage. !
3. Sur la base de I'accélération et de la charge, trouvez le porte-a-faux [mm] : Lx/Ly/Lz sur le graphique. ! (:,:)
4. Calculer le taux de charge pour chaque direction. Vo
ax = Xc/Lx, ay = Yc/Ly, az = Zc/Lz | o
5. Vérifiez que le total de ax, ay et oz est de 1 max. X| !
oXx+ay+oz=<1 4. Vertical .
Lorsque supérieur a 1, veuillez considérer une réduction de I'accélération et de la charge, i !
ou un changement de position du centre de charge et de la série. i : ":L:
‘ T
Exemple| P
1. Conditions d'utilisaton ~ SmEmsessssssssssssssssssssssssesses ’
Modele : LEFS40
Taille : 40 3. Lx =400 mm, Ly = 250 mm, Lz = 1500 mm
Sens de montage : horizontal 4. Le taux de charge pour chaque direction est obtenu comme suit. o
Accélération [mm/s2] : 3000 ax = 0/400 =0 IiIJ
Charge [kg] : 20 ay = 50/250 = 0.2
Position du centre de la charge [mm] : Xc = 0, Ye = 50, Zc = 200 oz =200/1500 = 0.13
2. Sélectionnez les graphiques pour I'horizontale du LEF40 a la page 17. 5.0Xx+ay+0z=0.33=<1
-
s
2000 \ 1000 \ 2000 T B
! o
\ X
800
1500 ‘ 1500]Zh -
\
€ \ g 60 E \ -
E 1000 E £ 1000 O
5| 3 a0 3 \ 3)
x
\ \ AN =
500 [Lyl~® 500
Lx »\ 200 \\ N
F \'\._,_ \\_
0 0
0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60
Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]
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Série LEF
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Précision de la table (Valeur de référence)

Coté B —

Coté A

Parallélisme de déplacement [mm] (tous les 300 mm)

Co6té D

Modele | @ Parallélisme de (2 Parallélisme de
déplacement entre le déplacement entre le
coté C et le coté A coté D et le coté B
LEF16 0.05 0.03
LEF25 0.05 0.03
LEF32 0.05 0.03
LEF40 0.05 0.03

Déplacement de la table (Valeur de référence)

Le parallélisme de déplacement n'inclut pas la précision de la surface de

montage.

(Ne s'applique pas lorsque la course dépasse 2000 mm)

0.08
LEF32
(L =30 mm) /
0.06 1 LEF40__
=3 (L =37 mm)
E LEF25
= (L =25 mm)
% 0.04 / / ]
2 LEF16 -
a (L =20 mm)
8 / / /
-
0
0 100 200 300 400 500
Charge W [N]

*

*

Ce déplacement est mesuré lorsqu'une plaque d'aluminium de 15 mm est montée et fixée sur

la table.

Vérifiez séparément le dégagement et le jeu du guide.

Déplacement du porte-a-faux di au jeu de la table (Valeur de référence initiale)

Modeéle standard

Modéle haute précision

0.25
LEF16
02 /|
- /
LEF25
£ o1 - -
C
[0}
€ //
3
7 e
%‘ o / 7
S / A LEF40
0.05 -
— LEF32
0
0 100 200 300

Distance du porte-a-faux [mm]

0.12

0.1

0.08

0.06

0.04

Déplacement [mm]

0.02

LEF16

.~ LEF25
-~

—

yd
/ /A/ LEF40
é&

LEF32

100

200 300

Distance du porte-a-faux [mm]
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c €
Modeéle a codeur absolu sans batterie s mwoss

pages 182 et suivantes.

Modele guidé/Entrainement par vis a billes
Série LEFS Lersis, 25,32, 40

Pour passer commande — - /\\
— = <

LEFSH|25|R|E|B|-200 -|R1]|ICD17T

Do dad éé&é& ép i

Pour plus d'informations sur les
controéleurs, reportez-vous a la
page suivante.

@ Précision @Taille @ Position de montage du moteur @ Type de moteur
= Modéle standard 16 = En ligne E Codeur absolu sans batterie
H Modeéle haute précision 25 R Paralléle au cété droit (Moteur pas-a-pas 24 VDC)
32 L Paralléle au coté gauche
40
(5 Pas de vis [mm] (6 course*! [mm] @ option du moteur
Symbole | LEFS16|LEFS25|LEFS32|LEFS40 Course Note — Sans option
H — 20 24 30 Taille Course admissible B Avec frein
A 10 12 16 20
N 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400,
B 5 6 8 10 50 a 500 16 450, 500
Compatibilité détecteur 50 2 800 o5 |50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400,
(en Iigne uniquement)2 +3 + -5 450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800
= Aucun 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400,
C | Avec (avec 1 fixation de montage) 5041000 | 32 |450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800,
850, 900, 950, 1000
L. . 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500,
@ Application de graisse 150 2 1200 | 40 |550, 600, 650, 700, 750, 800, 850, 900,
(Bande externe) 950, 1000, 1100, 1200
— Avec
N Sans (caractéristique rouleau)
Trou de piétage @ Type/longueur de céble pour I'actionneur
Cable robotique [m]
Fond du boitier |—!!. — Aucun RS 8+7
B*6 Fond du boitier B R1 1.5 RA 10+7
R3 3 RB 1547
Base du corps R5 5 RC 20%7
K |2 emplace-
ments Base du corps

| Pour plus d'informations sur les détecteurs, reportez-vous au catalogue en ligne.
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Modéle a codeur absolu sans batterie L.
Modeéle guidé/Entrainement par vis a billes Série LEFS

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

@ Contréleur
— Sans contréleur
CLHOC] Avec controleur
................... 7
> C D 1 7 T LL
ESRUOPRIDY FUUTN! RSP ST = o
i l ® Connecteur de communication, cable E/S*°
. _ Ir!terf.ace Montage Symbole Type Interface applicable
(Entrée/Sortie/Protocole de communication) 7 Montage par vis — Sans accessoire —
Nolrr]b;e d’axe§,' 88 Rail DIN s Connecteur de m
caractéristique spéciale communication droit DeviceNet™ CC-Link LL
Symbole Type [y w
Standard " ™" Nombre d’axes, v . r(i:ﬂnr:\ggﬁt;; d:n . Ver.1.10 o
P L unicati
5 |Entrée paralldle (\PN)| @ caractéristique spéciale 3 Cable £/S (1.5 m)
6 |Entrée paralicle (PNP)| @ Symbol l\ég&grse Spécifications 3 Cable E/S (3 m) Entrge parallgle (NPN)
E EtherCAT ™Y ™Y - 5 Cable E/S (5 m) Entrée parallele (PNP)
9 [EtherNetiP™ | @ | @ laxe | Standard >
P| PROFINET | ® | ® Fo| taxe | veosous Wy
D | DeviceNet® [ ) onction
L 10-Link [ [ ]
M CC-Link [
#1 Veuillez contacter SMC pour les courses non standard, qui sont fabriquées sur commande. pas étre modifié pour étre compatible avec le détecteur apres l'achat. >
%2 Sauf le modele LEF16 =6 Pour plus de détails sur la méthode de montage consultez le 11}
«3 Si 2 ou plus sont requises, veuillez les commander séparément. (Réf. : catalogue en ligne. -l
LEF-D-2-1 Pour plus d'informations, reportez-vous au catalogue en ligne.) «7 Fabriqué sur commande
#4 Commandez les détecteurs séparément. (Pour plus d'informations, repor- +8 Le rail DIN n'est pas inclus. Il doit étre commandé séparément.
tez-vous au catalogue en ligne.) #9 Sélectionnez « — » pour autre que DeviceNet™, CC-Link ou entrée
=5 Lorsque le « — » est sélectionné, le produit n'est pas équipé d'un aimant intégré paralléle. I
pour la détection magnétique, et il n'est donc pas possible de fixer une fixation de Sélectionnez « — », « S » ou « T » pour DeviceNet™ ou CC-Link. 5;
montage. Veillez & choisir un modeéle approprié au départ, car le produit ne peut Sélectionnez « — », « 1 », « 3 » ou « 5 » pour entrée paralléle. w
=l
A\Précaution P
[Produits conformes CE] _ B , L'actionneur et le contrdleur sont vendus en tant qu'ensemble.
La conformité CEM a été testée en combinant la série d'actionneurs e .. .
électriques LEF avec la série de controleurs JXC. VerIerIZ que la combinaison du contréleur (7]
La conformité CEM dépend de la facon dont le client a configuré son et de l'actionneur est correcte. H
étre certifiée pour les pieces SMC incorporées a I'équipement du client © Vermezlle: numero Qe modéle sur Ie\thuette de Iactlenneur.
dans ses conditions de fonctionnement. Le client doit donc vérifier la Cette référence doit correspondre a ceIIIe du controleur.
conformité CEM de ses machines et équipements dans leur ensemble. (2) vérifiez que la configuration de I'E/S paraII(_e_I_e__‘__ T
[Précautions relatives aux différences de versions du controleur] correspond (NPN ou PNP). .- tﬁ
Lorsque la série JXC doit étre utilisée en combinaison avec le codeur LEF32 EB'400 _
absolu sans batterie, utilisez un controleur de la version V3.4 ou S3.4 ou 5
supérieure. Reportez-vous aux pages 179 et 180 pour plus d'informa- m:] V
tions. -
[Certification UL] \_ ® | w
Les contréleurs de la série JXC utilisés en combinaison avec les » Consultez le manuel d'utilisation du produits. I
actionneurs électriques sont certifiés UL. Vous pouvez les télécharger sur notre site internet : https:/www.smc.eu I'_||J
3 5 Type & entrée directe 3 2 | Typeaentrée directe 5 Type & entrée directe 5 3 Type & entrée directe 5
Modele | Typea | poe,y | TVPCACNICe | poyopnye, | TYPCA | ppopNerae | 1YPEA | TyPEA o0 | Typea
program- e!ltree susfoncion 10 | dlirecte sous-fonction STO e!ltree sous-fonction STO ef“ree ef“ree sous-fonction STO ef“ree o
mable directe EtherNet/IP™ directe directe directe directe w
EtherCAT® PROFINET DeviceNet™| 10-Link CC-Link |
K -
Type l
1
e
-
o]
O
4 | x
7 W/‘ =
. JXC51
Série JXC61 JXCE1 JXCEF | JXC91 JXCOF | JXCP1 JXCPF | JXCD1 JXCL1 JXCLF | JXCM1 E
2 N EtherCAT®|  Enirée directe L Entrée directe Entrée Entrée directe Entrée Entrée Entrée directe Entrée o
t(;‘a:aec;terls- PaIrEa/geIe aentrée | EtherCAT avec E?r:;erﬁlgtljrlePCTt’S EtherNetlP™ avec | directe | PROFINET avec directe directe 0-Link avec directe §
q directe | sousfonction STO sousonction STO | PROFINET | sous-fonction $T0 | DeviceNet™ | |O-Link | sousfonction STO| CC-Link
Moteur compatible Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)
Nombre de données de i
positionnement max. 64 points
Tension d'aimentation 24 VDC
Page de référence 165 | 172
22
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Série LEFS
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Caractéristiques techniques

Modéle absolu sans batterie (Moteur pas a pas 24 VDC)

Model LEFS16[IE LEFS25[1E LEFS32[E LEFS40[E
Course [mm]*! 50 a 500 50 a 800 50 a 1000 150 a 1200
Charge Horizontal 14 15 12 25 30 20 45 50 25 55 65
[kg]*? Vertical 2 4 0.5 7.5 15 4 10 20 2 2 23
Upad450 [10a700|5a360|20a1100{12a750|6 a 400 |24a1200|16a800|8 a 400 |30a1200(20a 850 (10 a 300
4512500 |10a600|5a300(20a1100{12a750|6 a 400 |24a1200|16a800|8 a 400|30a1200|20a 85010 a 300
501 a 600 — — 20a900|12a540|6 a270 [2421200 |16 a800| 8 a 400 [30a 1200 |20 a 850 | 10 a 300
601 a 700 — — 202630|122420|6 4230 |242930|16a620|8a 310|304 120020 a850|10 a 300
Axial P'zgﬁr‘:'a 7012800 | — — |20a550[122330|6 2180 [242750{16 4 500| 8 4 250|304 1140 |20 2 760 | 10 & 300
801 a 900 — — — — — 242610|16a410|8a200|302a930(20a 62010 a 300
5 901 a 1000 — - — —_ —_ 24a500(16a340|8a170|30a780(20a520|10a 250
% 1001 a 1100 — — — — — — — — 302a660(20a440|10a 220
% Vitesse*? 1101 a 1200 — — — —_ —_ — — — 30a570({20a380|10a 190
% [mm/s] Jusqu'a450 [10a700|5a360|20a900|12a600|6a 300 |24a800|16a650|8a 325|30a750(20a550(10a 300
3 451 a500 |10a600|5a300|20a900|12a600|6a300|24a800|16a650|8a325|30a750(20a550|10a 300
g 501 a 600 —_ — 20a900|12a540|6a270 [24a800|16a650| 8 a 325 |30 a 750 |20 a 550 | 10 a 300
g 601 a 700 — — 202630|122a420|6 2230 |242800|16a620{8a310|30a750|20a550|10a 300
5 Paralléle P'zgﬁr‘;‘:'a 7012800 | — — |204550(122330( 64180 [24 475016 4500( 8 & 250 | 30 & 750 |20 & 550 | 10 & 300
‘g,'; 801 a 900 — - — —_ —_ 242610|162a410|8a200|30a750(20a550|10a 300
g. 901 a 1000 — — — — — 24a500(162340|8a 170 |30a750(20a520|10a 250
k7 1001 a 1100 — — — —_ —_ —_ — — 302a660(20a440|10a 220
‘:g 1101 a 1200 — — — — — — — — 30a570({20a380|10a 190
g Max. acceleration/deceleration [mm/s2] 3000
O | Répétitivité de Standard +0.02
positionnement [mm] Modéle haute précision +0.015 (cable H : =0.02)
Mouvement perdu [mm]*3 ‘Standal,‘c:l, 0.1 max.
Modgle haute précision 0.05 max.
Pas de vis [mm] 10 | 5 [ 20 [ 12 ] 6 [ 24 [ 16 ] 8 [ 3 [ 2 | 10
Résistance aux chocs/vibrations [m/s2]*4 50/20
Type d'actionnement Vis & billes (LEFS[J), Vis & billes + courroie (LEFSIF)
Type de guidage Guide linéaire
Plage de température d'utilisation [°C] 5a40
Plage d'humidité ambiante [%HR] 90 max. (sans condensation)
g | Taille du moteur 128 042 [ [56.4
28| Type de moteur Modele absolu sans batterie (Moteur pas a pas 24 VDC)
gg Codeur Modéle absolu sans batterie (4096 impulsions /rotation)
§§ Tension d'alimentation [V] 24 VDC =10 %
8 | Consommation électrique [W]*® *7 51 [ 57 [ 123 [ 141
§.§ Type*® Frein a manque de courant
S| Effort de maintien [N] 20 [ 39 47 [ 78 [ 157 | 72 [ 108 | 216 [ 75 | 113 | 225
‘§ 5| Puissance [W]*7 2.9 5 5 5
88| Tension nominale [V] 24 VDC =10 %
%1 Veuillez consulter SMC pour les courses non standard, qui sont fabriquées sur commande.
%2 La vitesse varie en fonction de la charge. Consultez le « Graphique charge-vitesse (Guide) » aux pages 14 et 15.

*.
w

%4

5
*6
*7

23

En outre, si la longueur du cable dépasse 5 m, elle diminuera jusqu'a 10 % pour chaque 5 m.

Une valeur de référence pour la correction d'une erreur dans I'opération réciproque

Résistance aux chocs : aucun dysfonctionnement ne s'est produit lorsque I'actionneur a été testé avec un testeur de chute a la fois dans le sens axial et
dans le sens perpendiculaire au pas de vis. (Le test a été effectué avec l'actionneur dans I'état initial.)

Résistance aux vibrations : aucun dysfonctionnement ne s'est produit lors d'un test effectué entre 45 et 2000 Hz. Le test a été effectué a la fois dans un
sens axiale et dans un sens perpendiculaire au pas de vis. (Le test a été effectué avec l'actionneur dans I'état initial).

Indique la consommation électrique max. pendant I'opération (contréleur inclus). Cette valeur peut étre utilisée pour la sélection de I'alimentation électrique.
Avec frein uniquement

Tenir compte de la consommation électrique du frein dans la définition de I'alimentation électrique.

O
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Modele a codeur absolu sans batterie L.
Modéle guidé/Entrainement par vis a billes Série LE F S
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Masse
Série LEFS16LIE (2]
Course [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 h
Masse du produit [kg] 0.83/0.90|0.98|1.05|1.13|1.20|1.28 | 1.35|1.43 | 1.50 |
Masse supplémentaire avec frein [kg] 0.12
Série LEFS25[1E
Course [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 m
Masse du produit [kg] 170 1.84|11.98|2.12|2.26 |2.40 | 2.54 | 2.68 | 2.82 | 2.96 | 3.10 | 3.24 | 3.38 | 3.52 | 3.66 | 3.80 I'l_h
Masse supplémentaire avec frein [kg] 0.26 -
Série LEFS32[E
Course [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000
Masse du produit [kg] | 3.15 | 3.35 | 3.55 | 3.75| 3.95 | 4.15 | 4.35 | 455 | 4.75 | 4.95 | 5.15| 5.35 | 5.55 | 5.75 | 5.95 | 6.15 | 6.35 | 6.55 | 6.75 | 6.95 >
Masse supplémentaire 1T]
avec frein [kg] 0.53 0
Série LEFS40[E
Course [mm] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 [ 1000|1100 | 1200
Masse du produit [kg] | 5.37 | 5.65 | 5.93 | 6.21 | 6.49 | 6.77 | 7.15 | 7.33 | 7.61 | 7.89 | 8.17 | 8.45 | 8.73 | 9.01 | 9.29 | 9.57 | 9.85 | 10.13|10.69 | 11.25 (O]
A &
-l
I
>
(2]
Ll
-l
(2]
11]
-l
I
(2]
Ll
-l
LL
I
1T]
-l
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11T}
-l
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™
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O
x
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Série LEFS
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Construction : moteur en ligne

LEFS16, 25, 32, 40

B

)

B—

A

L )T
/'o '/ /

\\ i ot o /
3 l T
Tl — : P T
A \ & o o A
LI o) o1
Nomenclature

N° Description Matériaux Note N° Description Matériaux Note
1 |Corps Alliage d'aluminium Anodisé 13 | Fond avant Alliage d'aluminium Anodisé
2 | Guide de rail — 14 | Moteur —
3 | Bloc de vis a billes — 15 | Bague en caoutchouc NBR
4 | Table Alliage d'aluminium Anodisé 16 | Butée de bande Acier inoxydable
5 | Plaque d'obturation Alliage d'aluminium Anodisé 17 | Bande externe Acier inoxydable
6 | Support de bande externe | Résine synthétique 18 | Joint aimant| LEFS40 —
7 | Boitier A Aluminium moulé Revétement 19 | Coussinet — Course 250 mm min.
8 | Boitier B Aluminium moulé Revétement 20 | Coussinet —
9 | Butée de guidage Alliage d'aluminium 21 | Aimant — Avec compatibité au détecteur
10 | Montage du moteur Alliage d'aluminium | Revétement/Anodisé 22 | Ensemble rouleau — Sans application de graisse
11 | Accouplement — Plague de dissipation
12 Anodisé B g Ii chaleur ™ LEFs16 -

Capot du moteur

Alliage d'aluminium

25
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Construction : moteur paralléle

Modéle a codeur absolu sans batterie
Modéle guidé/Entrainement par vis a billes

Série LEFS
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Avec verrouillage

/7

Y

|

7

v T O 1\ O
\ 3
\
o) o)
A-A
9
D-D
7
@ %
Nomenclature
N° Description Matériaux Note N° Description Matériaux Note
1 |[Corps Alliage d'aluminium Anodisé 18 | Capotdumoteur avec frein | LEFS25/32/40 | Alliage d'aluminium Anodisé
2 |Guide de rail — 19 |Fond avant |LEFS16 | Alliage d'aluminium Anodisé
3 |Bloc de vis a billes — 20 | Bague en caoutchouc | LEFS16 NBR
4 |Table Alliage d'aluminium Anodisé 21 |Butée de bande Acier inoxydable
5 |Plaque d'obturation Alliage d'aluminium Anodisé 22 |Bande externe Acier inoxydable
6 |Support de bande externe | Résine synthétique 23 |Joint aimant \ LEFS40 —
7 |Boitier A Aluminium moulé Revétement 24 |Coussinet — Course 250 mm min.
8 |Boitier B Aluminium moulé Revétement 25 |Coussinet —
9 |Butée de guidage Alliage d'aluminium 26 |Aimant — Avec compatibilité au détecteur
10 |Plaque de retour Alliage d'aluminium | Revétement/Anodisé 27 |Ensemble rouleau — Sans application de graisse
11 | Poulie Alliage d'aluminium Plaque de dissipa-
28 |, LEFS1 —
12 |Poulie Alliage d'aluminium tion de la chaleur S16
14 Plaqllle de recouvrement All?age d'alum?n?um . 'Anodisclé Pieces de rechange/courroie
15 | Entretoise de table [ LEFS32 | Alliage d'aluminium | Anodis¢ (LEFS32 uniquement) - =
N° Taille Référence
16 |Moteur — 16 LE-D-6-5
17 Capot du LEFS16 | Alliage d'aluminium Anodisé 5 LED62
moteur Rési théti 13 —
LEFS25/32/40 | Résine synthétique 2 LEDo3
40 LE-D-6-4

O
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Serie LEFS

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : moteur en lighe

LEFS16
nxo 35 3H9 (*§%°) prof. 3
<
) ' N
100
D x 100 (= E) F
B 8
L (2.4)
7 | (37) A (Distance de déplacement de la table) 37 (117.5) 40
(41) [39] Course 39 (41) 65 o7
412 [Origine] Origine 20 ]
A T R - - H ©
| \ © g
Cable du moteur (longueur = 250) ] & Y
ol o AN
ol < 55 M4 x 0.7
. Céble du moteur (longueur = 250) prof. taraudage 7
Avec verrouillage (Borne F.G.)
(161.5) 65
(72) Cable du frein (longueur = 250)
@ 3H9 (5% prof. 3 20
Plan de référence du 4 x M4 x 0.7 prof. o4
montage du corps taraudage 6.4 =~
N .. &
E . . | |
X} B l%__ l_y_
1)
% "’T 3H9 (5°%) prof. 3
Dimensioni [mm]
. L
e Sans verrouillage | Avec verrouillage - . n E F
LEFS16ELI-50L] 254.5 298.5 56 130 15
LEFS16EL]-1000] 304.5 348.5 106 180 4 —_ —
LEFS16E[C]-1500] 354.5 398.5 156 230
LEFS16E[C1-200(] 404.5 448.5 206 280 6 200
LEFS16E[-250(] 454.5 498.5 256 330
LEFS16E[1-300(] 504.5 548.5 306 380 8 300 40
LEFS16EL1-3500] 554.5 598.5 356 430
LEFS16E[1-400(] 604.5 648.5 406 480 10 400
LEFS16E[1-450(] 654.5 698.5 456 530
LEFS16E[]-5000] 704.5 748.5 506 580 12 500

27
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Dimensions : moteur en lighe

Modéle a codeur absolu sans batterie
Modéle guidé/Entrainement par vis a billes

Série LEFS
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

LEFS16E

Orifice de piétage (option) : fond du corps

3H9 (+g.025

) prof. 3

@ 3H9 (+8.025

) prof. 3

G

Dimensions

[mm]

Modeéle

Orifice de

piétage : K

G

H

LEFS16E[]-50C]

LEFS16E[1-100C1

80

LEFS16E[]-1500]

25

LEFS16E[]-200C]

LEFS16E[]-250(1

180

LEFS16E[]-300C]

LEFS16E[]-350C]

280

50

LEFS16E[1-400C1

LEFS16E[]-4500]

380

LEFS16E[]-500C]

480

O
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Série LEFS
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : moteur en ligne

LEFS25E
3H9 (+8.025
nx@4.5
i = prof. 3
© ] ! ! -
X =
[ 120 10
D x 120 (= E) F
B
Longueur de
L cable = 250
(52 /A (Distance de déplacement de la table) *2 52 58
10 (56) [541'] Course 54(56)] (115.5) (2.4) a8
2] rigine] "4 Origine™ ‘1204 )
| I y Y i I ny ©
65 s | b
o3
of o Cable du moteur ) ‘
© 2x@05 6
@ ¢ ) M4 x 0.7

Option du moteur :
avec verrouillage

(160.5)

prof. taraudage 8

Longueur de o4 (borne F.G.)

cable = 250

= QEV

#1

*2

*3

Plan de référence
du montage du corps

o 3H9 (8) (152)

Ek

Cable du frein (@ 3.5)

- - > prof. 3 64

(Plage de dimensions B) 4xM5x8 4
prof. taraudage 8 \29)
] = = D- = = ] & 3 R

B I

3 3
3Ho (§%°
prof. 3

Pour monter I'actionneur en utilisant le plan de référence de montage du corps, réglez la

plus en raison du chanfreinage rond. (Longueur recommandée : 5 mm)
En outre, sachez que des surfaces autres que le plan de référence de montage du corps (plage de dimensions B) peuvent Iégerement dépasser du
plan de référence de montage du corps. Veillez a prévoir un dégagement de 1 mm ou plus pour éviter toute interférence avec les pieces, les installa-

tions, etc.
Distance dans laquelle la t

Veillez a ce que les piéces montées sur la table ne génent pas les pieces et les équipements autour de la table.

Position aprés retour a I'or

able peut se déplacer lorsqu'elle retourne a I'origine.

igine

x4 [ ]pour les cas ou le sens du retour & l'origine a changé

29

Dimensions

uteur de la surface opposée ou de la goupille @ 3 mm ou

[mm]
Modgle _L ___ A B |n|D|E|F
Sans verrouillage | Avec verrouillage

LEFS25E-5000 285.5 330.5 56 | 160 [\ 4 — | — | 20
LEFS25E-1000J 335.5 380.5 106 | 210 | 4 — | =
LEFS25E[1-1500] 385.5 430.5 156 | 260 | 4 — | —
LEFS25E1-200C] | 4355 480.5 206 | 310 | 6 2 | 240
LEFS25E1-2500] 485.5 530.5 256 | 360 6 2 240
LEFS25E[1-300C] 535.5 580.5 306 | 410 | 8 3 | 360
LEFS25E-3500] 585.5 630.5 356 | 460 | 8 3 | 360
LEFS25E-4000] 635.5 680.5 406 | 510 | 8 3 | 360
LEFS25E[1-4500] 685.5 730.5 456 | 560 | 10 4 | 480 | 35
LEFS25E1-500C1 735.5 780.5 506 | 610 | 10 4 | 480
LEFS25E1-5500] 785.5 830.5 556 | 660 12 5 600
LEFS25E[1-600C] 835.5 880.5 606 | 710 | 12 5 | 600
LEFS25E-6500] 885.5 930.5 656 | 760 | 12 5 | 600
LEFS25E-700C] 935.5 980.5 706 | 810 | 14 6 | 720
LEFS25E[1-7500] 985.5 1030.5 756 | 860 | 14 6 | 720
LEFS25E]-800C] | 1035.5 1080.5 806 | 910 | 16 7 | 840

O
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Dimensions : moteur en ligne

Modéle a codeur absolu sans batterie
Modéle guidé/Entrainement par vis a billes

Serie LEFS

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

LEFS25E

Trou de piétage*' (option) : fond du corps

*

5
——-—

3H9 (+8.025

prof. 3

)

#1 Lors de l'utilisation de trous de piétage sur la base du corps, n'utilisez pas simultanément le trou de piétage de la base du logement B.

Avec détecteur (Option)

[

a !

i

(4.5) 99

29.9 -

29.9 |

99

(2.5)

8.2

# Pour les courses de 99 mm max., seuls 2 fixations de montage du détecteur peuvent étre installés du c6té du moteur.

Dimensions

[mm]

Modele G H
LEFS25E-5000 100 30
LEFS25E1-10001 | 100 45
LEFS25E1-15000 | 100 45
LEFS25E[1-20000 | 220 45
LEFS25E[1-2501 | 220 45
LEFS25E1-30000] | 340 45
LEFS25E1-35000 | 340 45
LEFS25E[1-4000] | 340 45
LEFS25E1-4500] | 460 45
LEFS25E1-50000 | 460 45
LEFS25E[1-5501 | 580 45
LEFS25E0-6000] | 580 45
LEFS25E1-65000 | 580 45
LEFS25E[1-700C] | 700 45
LEFS25E-75000 | 700 45
LEFS25E1-80001 | 820 45

O
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Série LEFS
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : moteur en ligne

LEFS32E 140 (4°%)
Nx@55 o || Pof-5
_ S
g o E—— b
(&) T T T
150
D x 150 (= E) 15
B 15
Longueur de
L céble =~ 250
(62) A (Distance de déplacement de latable) 2 62 70
10 || (66)[64 Course 64(66) (142) 24 65 48
412] [Origine] * Origine™ 7| 2 [4] . — ;
e O R | 1 " 1 \‘ LO 2 . g
\ Cible dumoteur ~ ©y P '
o o (2x @ 5) VN 8
9 © 75 0. M4 x 0.7 prof.
. taraudage 8
Option du moteur : (borne F.G.)
avec verrouillage
(194) 24
<
N
o
(Y
_
15
(@ 3.5)
Plantde re;férence du 4 x M6 x 1 prof.
montage - u colrps taraudage 9.9
(Plage de dimensions B)*! ; ; _
Il_l |
& = = ==
O
Te} 5HY +0.030
prof. 5

1 Pour monter |'actionneur en utilisant le plan de référence de montage du corps, réglez la hauteur de la surface opposée ou de la goupille @ 3 mm ou plus
en raison du chanfreinage rond. (Longueur recommandée : 5 mm)
En outre, sachez que des surfaces autres que le plan de référence de montage du corps (plage de dimensions B) peuvent Iégérement dépasser du plan
de référence de montage du corps. Veillez a prévoir un dégagement de 1 mm ou plus pour éviter toute interférence avec les piéces, les installations, etc.
%2 Distance dans laquelle la table peut se déplacer lorsqu'elle retourne a l'origine.
Veillez a ce que les piéces montées sur la table ne génent pas les pieces et les équipements autour de la table.
+3 Position apres retour a l'origine
#4 [ ] pour les cas ou le sens du retour a I'origine a changé

Dimensions [mm]
Modéle L ___ A | B |n|D| E
Sans verrouilage | Avec verrouillage
LEFS32E-5000 332 384 56 | 180 | 4 | — | —
LEFS32E1-100C] 382 434 106 [ 230 | 4 | — | —
LEFS32E-150C] 432 484 156 | 280 | 4 | — | —
LEFS32E[-200C] 482 534 206 | 330 | 6 | 2 | 300
LEFS32E[1-2500] 532 584 256 | 380 | 6 | 2 | 300
LEFS32E[1-300C] 582 634 306 | 430 | 6 | 2 | 300
LEFS32E-3500] 632 684 356 | 480 | 8 | 3 | 450
LEFS32E[-400C] 682 734 406 | 530 | 8 | 3 | 450
LEFS32E[1-450C] 732 784 456 | 580 | 8 | 3 | 450
LEFS32E-50000 782 834 506 | 630 | 10 | 4 | 600
LEFS32E-5500] 832 884 556 | 680 | 10 | 4 | 600
LEFS32E1-600C] 882 934 606 | 730 | 10 | 4 | 600
LEFS32E-650C] 932 984 656 | 780 | 12 | 5 | 750
LEFS32E-700C] 982 1034 706 | 830 | 12 | 5 | 750
LEFS32E-750C] 1032 1084 756 | 880 | 12 | 5 | 750
LEFS32E-800C] 1082 1134 806 | 930 | 14 | 6 | 900
LEFS32E[-8500] 1132 1184 856 | 980 | 14 | 6 | 900
LEFS32E[1-900C] 1182 1234 906 [ 1030 | 14 | 6 | 900
LEFS32E[1-9500] 1232 1284 956 | 1080 | 16 | 7 | 1050
LEFS32E[1-1000C] 1282 1334 1006 | 1130 | 16 | 7 | 1050
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Dimensions : moteur en ligne

Modéle a codeur absolu sans batterie
Modéle guidé/Entrainement par vis a billes

Serie LEFS

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

LEFS32E

Trou de piétage*! (option) : fond du corps

4

¥

¥

=

)

5H9

prof.

+0.030
0

5
G

A

1) 5Hg+8.030)

prof. 5
25

#1 Lors de I'utilisation de trous de piétage sur la base du corps, n'utilisez pas simultanément le trou de piétage de la base du logement B.

Avec détecteur (Option)

(14.5) 99

38.4

38.4

99

(12.5)

# Pour les courses de 99 mm max., seuls 2 fixations de montage du détecteur peuvent étre installés du c6té du moteur.

Dimensions [mm]
Modeéle G
LEFS32EC-500] 130
LEFS32E[1-1000] 130
LEFS32E[1-1500] 130
LEFS32E[1-2000] 280
LEFS32E[1-2500] 280
LEFS32E[1-3000] 280
LEFS32E-35000 430
LEFS32E[1-4000] 430
LEFS32E[1-4500] 430
LEFS32E[-5000] 580
LEFS32E[1-5500] 580
LEFS32E[1-600C] 580
LEFS32E-6500] 730
LEFS32E[1-700C] 730
LEFS32E[1-7500] 730
LEFS32E[1-800C] 880
LEFS32E[1-8500] 880
LEFS32E[1-900C] 880
LEFS32E[-9500] 1030
LEFS32E[1-1000C] | 1030

N
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Serie LEFS

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : moteur en ligne

LEFS40E

*1

*2

*3

33

20

nxo 6.6 6H9 (*0°%°)
~ prof. 6
3 - D #%
~
150 15
D x 150 (= E) 60
B
Longueur
L de cable = 250
(86) A (Distance de déplacement de a table) 2 86
13 | TNe0) [88) Course 88(90)] (165) (3.1) 90
T T
412 Origine Origine 214 0 65 61
| : S
%T"'l i 01 ﬁ L L T —1 |
| ; @
I Cable dumoteur (2x05)  CL, @ ] % =
EE ' 5
Te}
M4 x 0.7
Longueur prof. taraudage 8
de cable ~ 250 (borne F.G.)
65 24
= %
I =
Cable du frein
+0.030 5) 15
@ 6H9("o ) (170)
f.7
Plan de référence du 4pr0M 12 106
montage du corps % 60 ©
rof. taraudage
(Plage de dimensions B)! _~ Prohlaraucag O

H ) ) = 3 $ %—_
N ~ Y
prof. 7

Dimensions

=

Pour monter I'actionneur en utilisant le plan de référence de montage du corps, réglez la hauteur de la surface opposée ou de la goupille 8 3 mm ou plus
en raison du chanfreinage rond. (Longueur recommandée : 5 mm)
En outre, sachez que des surfaces autres que le plan de référence de montage du corps (plage de dimensions B) peuvent [égérement dépasser du plan
de référence de montage du corps. Veillez a prévoir un dégagement de 1 mm ou plus pour éviter toute interférence avec les pieces, les installations, etc.
Distance dans laquelle la table peut se déplacer lorsqu'elle retourne a Il'origine.
Veillez a ce que les pieces montées sur la table ne génent pas les pieces et les équipements autour de la table.
Position apres retour a l'origine
«4 [ ] pour les cas ou le sens du retour a I'origine a changé

[mm]
Modéle L ____ A |lB|n|D|E
Sans verrouilage | Avec verrouillage
LEFS40E1-1500] 506 555 156 | 328 | 4 | — | 150
LEFS40E[1-2000] 556 605 206 | 378 | 6 2 | 300
LEFS40E[1-2500] 606 655 256 | 428 | 6 2 | 300
LEFS40E1-30001 656 705 306 | 478 | 6 2 | 300
LEFS40E[1-3500] 706 755 356 | 528 | 8 3 | 450
LEFS40EC1-4000] 756 805 406 | 578 | 8 3 | 450
LEFS40E1-4500] 806 855 456 | 628 | 8 3 | 450
LEFS40E[1-5000] 856 905 506 | 678 | 10 | 4 | 600
LEFS40E1-5500] 906 955 556 | 728 | 10 | 4 | 600
LEFS40EC1-6000] 956 1005 606 | 778 | 10 | 4 | 600
LEFS40E[1-6500] 1006 1055 656 | 828 | 12 | 5 | 750
LEFS40EC1-7000] 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
LEFS40E1-8500] 1206 1255 856 | 1028 | 14 | 6 | 900
LEFS40E1-900C] 1256 1305 906 | 1078 | 14 | 6 | 900
LEFS40E[1-9500] 1306 1355 956 | 1128 | 16 | 7 | 1050
LEFS40EC1-10000] 1356 1405 1006 | 1178 | 16 | 7 | 1050
LEFS40EC1-11000] 1456 1505 1106 | 1278 | 18 | 8 | 1200
LEFS40E[1-1200C] 1556 1605 1206 | 1378 | 18 | 8 | 1200

2 SNC



Dimensions : moteur en ligne

Modéle a codeur absolu sans batterie
Modéle guidé/Entrainement par vis a billes

Serie LEFS

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

LEFS40E

Trou de piétage*! (option) : fond du corps

4

M— 1 —1¢

e

7
-

6H9 (

+g.030)

prof. 6

G

@6HI (5%°)

prof. 6
70

+1 Lors de I'utilisation de trous de piétage sur la base du corps, n'utilisez pas simultanément le trou de piétage de la base du logement B.

Avec détecteur (Option)

CTUTT T ) C I b =
r M (
T IR Tc) T
(38.5) 99 © o 99 (36.5)
Dimensions [mm]
Modgle G

LEFS40E]-1500] 130
LEFS40E[]-2000] 280
LEFS40E-2500] 280
LEFS40E[]-30001 280
LEFS40E-3500] 430
LEFS40E[1-4000] 430
LEFS40E[1-4500] 430
LEFS40E[]-50000 580
LEFS40E-5500] 580
LEFS40E[1-600C1 580
LEFS40E[1-6500] 730
LEFS40EJ-7000] 730
LEFS40E[]-7500] 730
LEFS40E[]-8000] 880
LEFS40E1-85000 880
LEFS40E[1-900C] 880
LEFS40E[1-95000 1030
LEFS40E1-1000C] | 1030
LEFS40EJ-1100C] | 1180
LEFS40E[1-12000] | 1180

N
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Serie LEFS

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : moteur paralléle

LEFS16RE
B 8
D x 100 (= E) F
100 3H9 ('5%) prot. 3
nx@ 35
Y
<
% D
]
L
Position de montage du moteur: 7 (37) A (Distance de déplacement de la table) 37 295
Parallele au coté gauche (41) [39] Course 39 [(41)] 40
95.7 (4)[2] [Origine] Origine, | <2141 (52.5) 27
® * | |- ——1
NI o o] ]
" e & —b = Q g’
3l © M4 x 0.7
Position de montage du moteur: 5.5 prof. taraudage 7
Paralléle au c6té droit . (Borne F.G.)
Cable du moteur (longueur = 250) (2.4) 96 (2.4)
95.7 65 80
= |
| N AT
e, - /Plan de référence du montage du corps @ 3H9 (+g.025) prof. 3 -
O = = O = = O — 8
IH _ | ©
k ' =
Te]
% o 3H9 ('3°%%) prof. 3
24,
4 x M4 x 0.7 prof. 40
—— Connecteur —— taraudage 6.4 -
15
: Avec verrouillage
Cable ]
du frein ssar Q 65 (2.4) 141 (2.4)
125
Cable du < % ST
moteur o
221 Cable du moteur (longueur ~ 250)
LXK ]
Cable du frein (longueur ~ 250) H—
® 0 & _'
Dimensions [mm]
Model L A B n D E F
LEFS16[1E[1-50L] 166.5 56 130 15
LEFS16LJEL-100C] | 216.5 106 180 4 — —
LEFS16[CJEC1-150C] | 266.5 156 230
LEFS16[JE[]-200] | 316.5 206 280 6 o 200
LEFS16[JE[1-250(] | 366.5 256 330
LEFS16]EC]-300C] | 416.5 306 380 8 3 300 40
LEFS16[JEL-350[] | 466.5 356 430
LEFS16[JE[-400(] | 516.5 406 480 10 4 400
LEFS16[JEC1-450(] | 566.5 456 530
LEFS16[JE[]-500] | 616.5 506 580 12 5 500
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Modele a codeur absolu sans batterie L.
Modéle guidé/Entrainement par vis a billes Série LE F S
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : moteur paralléle
LEFS16R

Orifice de piétage (option) : fond du corps

D T 52 id

8 3H9 (*5°%%) prof. 3 @ 3H9 (3% prof. 3
G H
>
11}
-
Dimensions [mm]
Orifice de pigtage : K O
Course G H E
LEFS16[JEC]-500] 25 -

LEFS16LJECI-1000] | 80
LEFS16LJEC]-1500] -
LEFS160JEC-20000 | . -
LEFS16CJEL1-2500) >
LEFS1600EC-3000 | .~ | 50 7
LEFS1601EC-3500] w
LEFS1600EC-40000 | ..

LEFS16LJE]-4500] -
LEFS16CJECI-5000] | 480

LER

JXC51/61

JXCLN

svC %

O



Série LEFS
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : Moteur paralléle

LEFS25R
Connecteur
Cable du N
Cable du frein
! m3t4eur “is !
M . N Avec frein: LEFS25[11-(1B
B 10 ; !
D x 120 (= E) F " 3
120 3H9 (*39%) 8 :{)
nxQ@45 prof. 3 ‘ g ‘
= = 3 {
< (125.5) A (2.4) 5
N - — — * i 5 g
~| 2
= = T | _(09) ] S |
— — Céble du frein
D) ! : = - (@ 3.5) ‘
L ; I e o o \ 1
10 (52) A (Distance de déplacement de la table) 2 52 405 B B B B B
(56) [54]*4 Course 54 [(56)]*4
(4) [21* [Origine] 4 Origine*3 2 [(4)] 58
0l (7.5) _(46) 38
0 <
— P (3]
H F AN | im— I 6?‘ 1
9 %E : < g
~ V] Y
M4 x 0.7 3T
0 prof. taraudage 8~ 6, |
© (Borne F.G)
Cable du moteur 8
@ 3H9 (+8.025) (2x@5) 2
prof. 3 (85) @4 = - - - - - -
4% M5x0.8 (68.5) Aﬁ g Position de montage du moteur : paralll au Gt gauche | Position de montage du moteur : parallele au cté droit
profondeur de filetage 8.5 . = ! LEFS25L] ! LEFS25R0]
Plan de référence du montage du corps — o ; - -- — - -- -- !
- e ] g
(Plage de dlmen3|0[1 B) ] \ B \ ] B 106 106
' : : 2 ! ® ® ! S @ N ‘
- - T m 8 BEEE | E QY
M S > —o _. & @ ® @
[t5} R - . -- . . .
(2]
3H9 (+g.025)
prof. 3 45
64
(102)

#1 Pour monter |'actionneur en utilisant le plan de référence de mont
(Hauteur recommandée 5 mm)
En outre, sachez que des surfaces autres que le plan de référence de,montage du corps (plage de dimensions B) peuvent Iégérement dépasser du plan
de référence de montage du corps. Veillez a prévoir un dégagement de\1 mm ou plus pour éviter toute interférence avec les pieces, les installations, etc.

e du corps, réglez la hauteur de la surface opposée ou de I'axe a 3 mm ou plus.

#3 Position aprés le retour a la position d'origine
4 [ ] pour les cas ou le sens du retour a la position d'origine a changé

Dimensions [mm] imensions [mm]
Modgle L A B |[n|D| E |F Modgle L A B |[n|D| E |F
LEFS2500E1-5000 | 2105 | 56 | 160 | 4 | — | — |20 LERS25JE[]-4500] | 610.5 | 456 | 560 | 10 | 4 | 480
LEFS2500E]-1000J | 2605 | 106 | 210 [ 4 | — | — LEFS250JE]-500] | 660.5 | 506 | 610 [ 10 [ 4 [ 480
LEFS25JE[1-150] | 3105 | 156 | 260 | 4 | — | — LEFS25]E[]-550] | 710.5 | 556 | 660 [ 12 | 5 | 600
LEFS250JE[1-200] | 360.5 | 206 | 310 [ 6 | 2 | 240 LEFS25L1E[]-6000] | 760.5 | 606 | 710 | 12| 5 | 600 | ..
LEFS250JE1-250] | 410.5 | 256 | 360 | 6 | 2 | 240 | 35 LEFS2503E1-650] | 810.5 | 656 | 760 | 12 | 5 | 600
LEFS25JE[1-300] | 460.5 | 306 | 410 | 8 | 3 | 360 LEFS25[JE[1-700] | 860.5 | 706 | 810 | 14 | 6 | 720
LEFS25E[1-350] | 510.5 | 356 | 460 | 8 | 3 | 360 LEFS250E[:750] | 910.5 | 756 | 860 | 14 | 6 | 720
LEFS250JE[1-4000J | 560.5 | 406 | 510 [ 8 | 3 | 360 LEFS25JE]-800] | 960.5 | 806 | 910 [ 16 [ 7 [ 840
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Modele a codeur absolu sans batterie L.
Modéle guidé/Entrainement par vis a billes Série LE F S

Dimensions : Moteur paralléle

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

LEFS25R

Trou de piétage*! (option) : fond du corps

F S

+1 Lors de I'utilisation de trous de piétage sur la base du corps, n'utilisez pas simultanément le trou de piétage de la base du logement B.

Dimensions [mm] Dimensions [mm]
Modéle G H Modeéle G H
LEFS25JE[]-500] 100 30 LEFS25(JE[]-4500] | 460 45
LEFS25JEJ-1000] | 100 45 LEFS25[JE[]-5000] | 460 45
LEFS25JE[J-1500] | 100 45 LEFS25JE]-550] | 580 45
LEFS25[JE[]-2000] | 220 45 LEFS25[JE[]-600] | 580 45
LEFS25[JE[]-25000] | 220 45 LEFS25JE[]-65000] | 580 45
LEFS25[JEJ-3000] | 340 45 LEFS25JEJ-700C] | 700 45
LEFS25[JE[]-3500] | 340 45 LEFS25JEJ-7500] | 700 45
LEFS25[JE]-4000] | 340 45 LEFS25[JE[]-8000] | 820 45
Z SNC
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Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : Moteur paralléle

LEFS32R

Position de montage du moteur : paralléle au coté gauche
B .5 LEFS32L[]
D x 150 (= E) 15 132.5
0.030
150 5H9 (5 *) s s
NnxQos. prof. 5 ' !
12058 3| 8| =5
© ® &
3 - - . - - 4 - - .
Position de montage du moteur : paralléle au coté droit
LEFS32R[]
132.5
S ® ®
L ® ®
10 (62) \A (Distance de déplacement de la table) *2 62 55 o o o
(66) [64]*4 Course 64 [(66)]*4
42+ [Qigine] *4 OrigineV 2 [4]%4 0
(8.5)  (59.9) 48
™
> P
i'-.f)l %EE 0 i S 8;
™,
@ M4 x 0.7 ﬁ
B B 3 ~ prof. taraudage 8 7 g
Connecteur 0030 (Bome FG)
. - - o 39 (3%
Cable du A . . - -
moteur Cable du frein prof. 0 i -
: 24 15 ; (Profondeur de lamage 3) © Avec f"e'[‘ - LEFSESZDD'D”B
— Cable du moteur g Cable du frein
L ! (2x95) %é ' (@ 3.5) i
. . - (94) (24) 3 s
5 5 Cable du moteur
73.5 3
4xMBx1 : )gﬁ S (@x03) g
profondeur de filetage : 12.5 (Profondeur de lamage 3) __ & ‘ 8 1H> :
Plan de référence du montage du corps | g;’ }{ %
(Plage de dimension B)*! \ 8 ‘ ] © 3 8 | 3
== = o o ; S (137) . (2.4) 3| .
T - 5 2 =4
J s 116.
i 3 B ;
|| Gy [c) 2 g | @]
o : @ :
5H9 (+g.030) s} | —
profondeur 8 (Profondeur de lamage 3) 42
70 : i
(122)

+3 Position aprés le retour a la position d'origine

#4 [ ] pour les cas ou le sens du retour a la position d'origine a changé

Dimensions

Dimensions [mm] [mm]
Modele L A B n D E Modele L A B n D E
LEFS32000-5000 245 56 | 180 4 — — LEFS32000-5500% 745 | 556 | 680 | 10 4 600
LEFS32[C1]-100C] 295 | 106 | 230 4 = = LEFS32[11-600L] 795 | 606 | 730 | 10 4 600
LEFS3200-150C] 345 | 156 | 280 4 — — LEFS320-650] 845 | 656 | 780 | 12 5 750
LEFS32[]1-200C] 395 | 206 | 330 6 2 300 LEFS32000-700C] 895 | 706 | 830 [ 12 5 750
LEFS32[]1-250C] 445 | 256 | 380 6 2 300 LEFS320J00-750C0 | \945 | 756 | 880 [ 12 5 750
LEFS32[J1-300C] 495 | 306 | 430 6 2 300 LEFS32C]1-800C] 995 | 806 | 930 | 14 6 900
LEFS32[]1-350L] 545 | 356 | 480 8 3 450 LEFS320J0-850C] | 1045 | 856 | 980 [ 14 6 900
LEFS32[11-400C] 595 | 406 | 530 8 3 450 LEFS32]1-900C] | 1095 | 906 | 1030 | 14 6 900
LEFS32[]1-4500] 645 | 456 | 580 8 3 450 LEFS3201-950C] | 1145\ 956 | 1080 | 16 7 1050
LEFS32[11-500L] 695 | 506 | 630 | 10 4 600 LEFS32CJ0-1000C] | 1195 | 1006 | 1130 | 16 7 [ 1050
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Modele a codeur absolu sans batterie L.
Modéle guidé/Entrainement par vis a billes Série LE F S

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : Moteur paralléle
LEFS32R

(2]
L. . LL
Trou de piétage*'! (option) : fond du corps [TT]
G 25 -
hd _ . hd - hd
! i IS
| | | @
= = & = = m
[Te] 10 5H9 (+8.030 @ 5H9 (+8.030 _ - |
depth 5 depth 5 _
>
+1 Lors de I'utilisation de trous de piétage sur la base du corps, n'utilisez pas simultanément le trou de piétage de la base du logement B. I._IIJ
Dimensions [mm] Dimensions [mm]
Modele G Modele G
LEFS320JEC]-500] 130 LEFS32L]EL-5500] 580 g
LEFS32CJEC]-100C] 130 LEFS32CJE[]-600C] 580 1}
LEFS320]E[]-150C] 130 LEFS32C]E[-650C] 730 -l
LEFS32[JE[]-200C] 280 LEFS32C]EC]-7000] 730
LEFS320]E[-2500] 280 LEFS32C]E[-750C] 730 P —
LEFS32[JEC]-300C] 280 LEFS32C]EC]-8000] 880
LEFS320JE]-350C] 430 LEFS32C]E[]-8500] 880 E
LEFS32C]E[]-400C] 430 LEFS32C]EC]-900C] 880 n
LEFS32C1E[]-450C] 430 LEFS32CE[]-950C] 1030 L
LEFS32JE[]-500C] 580 LEFS32C]E[]-1000C] | 1030 -l
(2]
11]
-l
I
(2]
Ll
-l
LL
I
1T]
-l
oc
11T}
-l
™
Q
™
o]
O
x
=
-
[
O
x
=

40
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Série LEFS
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : Moteur paralléle

LEFS40R
B 15 Posiion de montaged moteur : paraléle au cé gauchy
Dx 150 . osition de montage du moteur : parallgle au coté gauche
X =
150 6H9 (°*) _LEFS40LL)
prof. 5 153
- - - ® O
~ ' '
d EEE |
® ®
Nx06.6 ] Position de montage du moteur : paralléle au c6té droit
| LEFS40R[]
; = ﬁ 153
o ®
L : % gl s :
13 86 A (Distance de déplacement de la table) 2 86 62.4 ’ °
(90) [88]*4 Course 88 [(90)]*4 — — ~
(4) [21"4 [Origine] 4 Origine*3 || 2 [(4)]*4
5| ©
- __B° 90
L Hy T ] 85 60 61
4 ]
g | @e ‘ 8
o AT 4 F
Connecteur M4 x 0.7 ot
Cable du . . prof. taraudage 8 8
‘ m%t4eur Cable du frein ‘ 9 (Bomne FG)
i 15 :
o = 0.030 ] o - N - o
Rl [fasall . Y A
b ® < @ 6H9 (™) P Avec frein : LEFS4001-(1B
f.7 = - N - - B
- - - pro (121.5) @4 = | Cable du moteur ‘
(95.5) B g i (2xQ@5) © - 8| |
4xM8x1.25 ' =7 o e © o
& . 2
Plan de référence du montage du corps prof. taraudage 13 B :; ' é g i
(Plage de dimension B) X y ] 2 (164.5) (24) _ 3
T <) Y @ = o] 3
m H_’f?% 8| Z (1385) ¥ ¥ o 5 |
i ] i R ) | | © St —
0
: T ]
[ © o H = |
~ ‘ Cibedufren |
6H9 (5 T & o | 7(; . 5”) =
prof. 7 60 ’
106 * =i |
(170) AL © o o |

(Hauteur recommandée 5 mm)
En outre, sachez que des surfaces autres que le plan de référence de montage du corps (plage de dimensions B) peuvent Iégérement dépasser du plan
de référence de montage du corps. Veillez a prévoir un dégagement de 1 mm ou plus pour éviter toute interférence avec les piéces, les installations, etc.

%2 Distance dans laquelle la table peut se déplacer lorsqu'elle retourne a l'origine.

Veillez a ce que les pieces montées sur la table ne génent pas les pieces et les équipements autour de la table.

+3 Position aprés le retour a la position d'origine
#4 [ ] pour les cas ou le sens du retour a la position d'origine a changé

Dimensions

Dimensions

#1 Pour monter |'actionneur en utilisant le plan de référence de montage du corps, réglez la hauteur de la surface opposée ou de I'axe & 3 mm ou plus.

[mm] [mm]
Modéle L A B n D E Modéle L A B n D E
LEFS40C1-150C] 403.4 156 328 4 — 150 LEFS40C1]-650C] 903.4 656 828 12 5 750
LEFS40[C]1C1-200C] 453.4 206 378 6 2 300 LEFS40LC]C1-700C] 953.4 706 878 12 5 750
LEFS400C1]-250C] 503.4 256 428 6 2 300 LEFS400C-750C] 1003.4 756 928 12 5 750
LEFS40C1C]-300C] 553.4 306 478 6 2 300 LEFS40C1C]-800C] 1053.4 806 978 14 6 900
LEFS40L]1-350L] 603.4 356 528 8 3 450 LEFS40L]1-850L] 1103.4 856 | 1028 14 6 900
LEFS400C]C]-400C] 653.4 406 578 8 3 450 LEFS400C1C]-900C] 1153.4 906 | 1078 14 6 900
LEFS40C1C]-450C] 703.4 456 628 8 3 450 LEFS40C1]-950L] 1203.4 956 | 1128 16 7 1050
LEFS40C1C]-500C] 753.4 506 678 10 4 600 LEFS400C]C1-1000C] | 1253.4 | 1006 | 1178 16 7 1050
LEFS40C1]-550C] 803.4 556 728 10 4 600 LEFS40C1-1100C] | 13534 | 1106 | 1278 18 8 1200
LEFS40L]C1-600L] 853.4 606 778 10 4 600 LEFS40C1C1-1200C] | 1453.4 | 1206 | 1378 18 8 1200

41

O

SVC



Dimensions : Moteur paralléle

Modéle a codeur absolu sans batterie
Modéle guidé/Entrainement par vis a billes

Serie LEFS

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

LEFS40R

Trou de piétage*! (option) : fond du corps

70

©

+0.030

1 6H9 (3

)

@ 6H9 (9%°) /

prof. 6

prof. 6

A YN

#1 Lors de l'utilisation de trous de piétage sur la base du corps, n'utilisez pas simultanément le trou de piétage de la base du logement B.

Dimensions

Dimensions

[mm] [mm]
Modele G Modele G
LEFS40CJE[]-150C1 | 130 LEFS40CJE[1-650(] 730
LEFS40CJEC]-200C] | 280 LEFS40CJEC]-700C] 730
LEFS40]E[]-250(] 280 LEFS40JEJ-750C] 730
LEFS40CIE[]-3001 | 280 LEFS40CJECI-800C] 880
LEFS40CJEC]-3500] | 430 LEFS40CJE[J-8500] 880
LEFS40CIE[1-4001 | 430 LEFS40C1E[1-900C] 880
LEFS40CIEC1-450(] 430 LEFS40CJE[1-950(] 1030
LEFS40CJEC]-500] | 580 LEFS40CJEC-1000C] | 1030
LEFS40[CIE[]-550(] 580 LEFS40CJE[]-1100]| 1180
LEFS40CJEC]-600C] | 580 LEFS40CJEC]-12000] | 1180

O
2
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Codeur absolu sans batterie :

Modele a actionneur électrique/glissiere
Entrainement par courroie

Série LEFB LerB1s, 25, 32

Pour passer commande ﬁ

(€ @Ers

+ Pour plus de détails, reportez-vous
aux pages 182 et suivantes.

LEFB |25

0 Taille 9 Type de moteur

16

25

32

ET-
00 o

=

: —
¢ N

1

500

Ki-

R1

CD17T

CIN
600

0

0

©

Pour plus de détails sur les contrdleurs,
reportez-vous a la page suivante.

e Course*' [mm]

Modegle absolu sans batterie

E (Moteur pas a pas 24 VDC)

e Option de moteur

Course Note

Taille Course admissible
300 a
1000 16 | 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000
300 a o5 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

@ Compatibilité avec le détecteur 2 *3 4 +5

0 Application de graisse (bande externe)

Sans option

Aucun

Avec

Avec frein

C Avec (contient 1 fixation de montage)

N

Sans (caractéristique rouleau)

eTrou de piétage

9 Type/longueur de cable pour I'actionneur

Cable robotique

[m]

Fond du boitier "
- B#6 — G Aucun R8 8x7
Fond du boitier B ™\ R1 15 RA 10%7
K Base du corps |_II- R5 s RC 20+
2 emplacements Base du cors
43

O

L'actionneur a entrainement par
courroie ne peut pas étre utilisé
pour des applications verticales.

| Pour plus de détails sur les détecteurs, consultez le catalogue en ligne.
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Codeur absolu sans batterie : L.
Modeéle a actionneur électrique/glissiére, Entrainement par courroie Seérie LE F B
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

@ Controleur
— Sans contréleur
Ccit] Avec controleur
.................. ~CIDI1[7IT
(2]
........... l } [T
Interface ® Connecteur de communication, cable 1/0*8 'iIJ
(Entrée/Sortie/Protocole de communication) Montage Symbole Type Interface applicable
Nombre daxes, 7 Montage par vis _— Sans accessoire —
o T caractéristique spéciale 88 Rail DIN s Connecteur de communication de
ymore ype Standard | M s%uTséonction type droit S DeyiceNetTM om
s — — Nombre d’axes, T Connectelrjr de (r:gm:w_lL_mlcatlon a CC-Link Ver.1.10 h
nirée paralile (NPN)| @ caractéristique spéciale _faccorce -
6 |Entréeparaliele (PNP)| @ Nomb 1 Cable 1/0 (1.5 m) Entrée paralléle (NPN)
E | EtherCAT D D Symbol| "$IOF | Spécifications 3 Cable I/0 (3 m) o para
axes = Entrée paralléle (PNP)
9 | EtherNet/IP™ [ ) [ ) 1 1 axe Standard 5 Céable I/0 (5 m)
P | PROFINET [ ) [ ) AVec Sous- >
D | DeviceNet® [ J F 1axe fonction STO L
L | 1O-Link D D -
M CC-Link [ )
#1 Veuillez consulter SMC pour les courses non standard, qui sont fabriquées sur commande. #6 Pour plus de détails sur la méthode de montage, consultez le catalogue Web.
#2 Exclut le LEF16 «7 Fabriqué sur commande (6]
#3 Si 2 ou plus sont requises, veuillez les commander séparément. (Réf. : 8 Le rail DIN n'est pas inclus. A commander séparément. >
LEF-D-2-1 Pour plus d'informations, reportez-vous au catalogue en ligne.) #9 Sélectionnez « - » pour tout autre nom que DeviceNet™, CC-Link ou entrée paralléle. [11]
+*4 Commandez les détecteurs séparément. (Pour plus d'informations, Sélectionnez « - », « S » ou « T » pour DeviceNet™ ou CC-Link. -l
reportez-vous au catalogue en ligne.) Sélectionnez « - », « 1 », « 3 » ou « 5 » pour I'entrée paralléle.
5 Lorsque le « - » est sélectionné, le produit n'est pas équipé d'un aimant intégré pour
un détecteur, et il n'est donc pas possible de fixer une fixation de montage. Veillez &
choisir un modele approprié au départ, car le produit ne peut pas étre modifié pour I
étre compatible avec le détecteur aprés I'achat. ¢>’;
( 1]
A\Précaution L'actionneur et le controleur sont vendus en tant qu'ensemble. -
[Produits conformes CE] Vérifiez que la combinaison du contréleur
La conformité CEM a été testée en combinant la série d'actionneurs et de I'actionneur est correcte.
électriques LEF avec la série de contréleurs JXC. L . . L
La conformité CEM dépend de la fagon dont le client a configuré son <Vérifiez les points suivants avant I'utilisation.> (2]
panneau de commande avec ses autres équipements et cables (D Vérifiez le numéro de modele sur I'étiquette de l'actionneur. H
électriques. Par conséquent, la conformité a la directive CEM ne peut pas Cette référence doit correspondre a celle du contréleur.
étre certifiée pour les pieces SMC incorporées a I'équipement du client (2) Vérifiez que la configuration de I'E/S paralléle
dans ses conditions de fonctionnement. Le client doit donc vérifier la correspond (NPN ou PNP).
conformité CEM de ses machines et équipements dans leur ensemble.
[Précautions relatives aux différences de versions du contréleur] T
Lorsque la série JXC doit étre utilisée en combinaison avec le codeur LEFB25ET‘500 tﬁ
absolu sans batterie, utilisez un contrdleur de la version V3.4 ou S3.4 ou — | .- _
supérieure. Reportez-vous aux pages 179 et 180 pour plus d'informa- .
tions. ©)
I \ J
[Certification UL]
Les contrdleurs de la série JXC utilisés en combinaison avec les % Consultez le manuel d'utilisation pour I'utilisation des produits. L
actionneurs électriques sont certifiés UL. Vous pouvez les télécharger sur notre site Web : https://www.smc.eu E
-l
3 5 Type & entrée directe 3 2 | Typeaentrée directe 5 Type & entrée directe 5 3 Type & entrée directe 5
Modele | Typea g ooy | TIPCACNCE | ghypugg | TYPCA | ppopNETse, | 1YPEE | TYPEA g, | Typea
program- e!ltree susfoncion 10 | dlirecte sous-fonction STO e!ltree sous-fonction STO ef“ree ef“ree sous-fonction STO ef“ree o
mable directe EtherNet/IP™ directe directe directe directe w
EtherCAT® | | PROFINET ' | DeviceNet™| 10O-Link | CC-Link =l
K e C -
Type l
] -
Q
™
[Ty]
O
4 | x
7 W/‘ =
. JXC51
Série JXC61 JXCE1 JXCEF | JXC91 JXCOF | JXCP1 JXCPF | JXCD1 JXCLA1 JXCLF | JXCMA1 E
2 N EtherCAT®|  Enirée directe L Entrée directe Entrée Entrée directe Entrée Entrée Entrée directe Entrée o
t(;‘a:aec;terls- PaIrEa/geIe aentrée | EtherCAT avec E?r:;erﬁlgtljrlePCTt’S EtherNetlP™ avec | directe | PROFINET avec directe directe 0-Link avec directe §
q directe | sousfonction STO sousonction STO | PROFINET | sous-fonction $T0 | DeviceNet™ | |O-Link | sousfonction STO| CC-Link
Moteur compatible Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)
Nombre de données de i
positonnement max. 64 points
Tension d'alimentation 24 VDC
Page de référence 165 | 172

SMC 44
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Serie LEFB
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 Vcc)

Caractéristiques techniques

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 Vcc)

Modele LEFB16E LEFB25E LEFB32E
Course [mm]*’ 300, 500, 600, 700 300, 500, 600, 700, 800, 900 300, 500, 600, 700, 800, 900

5 800, 900, 1000 1000, 1200, 1500, 1800, 2000 1000, 1200, 1500, 1800, 2000
“E’ Charge [kg]*2 [Horizontal 1 10 19

2 | Vitesse [mm/s]*2 48 2 1100 48 a 1400 48 a 1500
_"u? Accélération/décélération max. [mm/s?] 3000

2 Répétitivité de positionnement [mm)] +0.08

9 Mouvement perdu [mm]*3 0.1 max.

S | Pas de vis équivalent [mm] 48 48 48

@ | Résistance aux chocs/vibrations [m/s?* 50/20

‘.3 Type d'actionnement Courroie

g Type de guidage Guide linéaire

© | Plage de température d’utilisation [°C] 5a40

Plage d'humidité ambiante [%HR] 90 max. (sans condensation)

g | Taille du moteur 028 042 [ [56.4
23| Type de moteur Absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 Vcc)

(72}
:gg Codeur Absolu sans batterie
gé Tension d'alimentation [V] 24 VDC 10 %
& | Consommation électrique [W]*5 *7 51 60 [ 127
2g Type*® Frein a manque de courant
§§ Effort de maintien [N] 4 19 36

g &| Puissance [W]* 2.9 5 5
88| Tension nominale [V] 24 VDC +10 %

%1 Veuillez consulter SMC pour les courses non standard, qui sont fabriquées sur commande.

%2 La vitesse varie en fonction du type de contréleur/pilote et de la charge. Consultez le « graphique vitesse-charge (guide) » a la page 16.
En outre, si la longueur du cable dépasse 5 m, elle diminuera jusqu'a 10 % pour chaque 5 m. Ne peut étre utilisé pour des applications verticales

«3 Valeur de référence pour la correction des erreurs en fonctionnement réciproque

=4 Résistance aux chocs : aucun dysfonctionnement ne s'est produit lorsque I'actionneur a été soumis au test de chocs a la fois dans le sens axial et dans
le sens perpendiculaire au pas de vis. (Le test a été réalisé avec I'actionneur en condition initiale.)
Résistance aux vibrations : aucun dysfonctionnement au test de 45 a 2000 Hz. Le test a été effectué a la fois dans un sens axial et dans un sens

perpendiculaire au pas de vis. (Le test a été réalisé avec I'actionneur en condition initiale.)
=5 Indique la consommation électrique max. pendant I'opération (contréleur inclus). Cette valeur peut étre utilisée pour la sélection de I'alimentation électrique.

6 Avec verrouillage uniquement
%7 Pour un actionneur avec verrouillage, ajoutez la consommation électrique du verrouillage.

Masse

Série LEFB16E
Course [mm] 300 500 600 700 800 900 1000
Masse du produit [kg] 1.19 1.45 1.58 1.71 1.84 1.97 2.10
Masse supplémentaire avec frein [kg] 0.12

Série LEFB25E
Course [mm] 300 500 600 700 800 900 1000 1200 1500 1800 2000
Masse du produit [kg] 2.39 2.85 3.08 3.31 3.54 3.77 4.00 4.46 5.15 5.84 6.30
Masse supplémentaire avec frein [kg] 0.26

Série LEFB32E
Course [mm] 300 500 600 700 800 900 1000 1200 1500 1800 2000
Masse du produit [kg] 4.12 4.80 5.14 5.48 5.82 6.16 6.50 7.18 8.20 9.22 9.90
Masse supplémentaire avec frein [kg] 0.53
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Modeéle a codeur absolu sans batterie L.
Modeéle guidé/Entrainement par courroie SéErie LE F B

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Construction
Série LEFB

E
LEFS

= 58 | —

5 [l
3
d n
A—] ™~ m
= -l
— I =
o) @ [H: L ] ® ®\ : Lf N
= i {
9 © i—" H A >
1]
A— -l
5 g b b
4
P A KRR ey :
C = 2 T ) ‘L o /o ’W /9
- N v 7 ] T
Il i >
& L] [e) ‘ © ° © @) B ‘L{J,
-l
Nomenclature @
Ne° Description Matériaux Note .
1 Corps Alliage d'aluminium Anodisé
2 Guide de rail —
3 Courroie — T
4 Support de courroie Acier carbone Chromatation ‘Iﬂ
5 Butée de courroie Alliage d'aluminium Anodisé -l
6 Table Alliage d'aluminium Anodisé
7 Plaque d'obturation Alliage d'aluminium Anodisé
8 Support de bande externe Résine synthétique LIL
9 Boitier A Aluminium moulé Revétement L
10 | Support de poulie Alliage d'aluminium -
1 Tige de poulie Acier inoxydable
12 | Poulie d'extrémité Alliage d'aluminium Anodisé
13 | Poulie de moteur Alliage d'aluminium Anodisé E
14 | Montage du moteur Alliage d'aluminium Revétement/Anodisé -l
15 | Capot du moteur Alliage d'aluminium Anodisé
16 | Fond avant Alliage d'aluminium Anodisé
17 | Butée de bande Acier inoxydable ©
18 | Moteur — E
19 | Bague en caoutchouc NBR §<>
20 | Butée Alliage d'aluminium =
21 Bande externe Acier inoxydable
22 | Coussinet — 5
23 | Coussinet — O
24 | Vis dubouchon de réglage de latension | Acier au chrome molybdéne Chromatation §
25 | Vis de retenue de la poulie | Acier au chrome molybdene Chromatation
26 | Aimant — Avec compatibilité au détecteur
27 | Ensemble rouleau — Sans application de graisse
s | pumbdisosn | gratg|
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Serie LEFB
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 Vcc)

Dimensions : entrainement par courroie

+0.025 rOf. 3
nx@35 S8H9 (o ) P
<
[©]
<
@
€]
150 8
D x 150 (= E) 20
B
L (1.5) 40
7 (92) A (Distance de déplacement de la table) 37 53.5 g & 27
(96) [94] Course 39[(41)] I
4121 |\ [origine] origine | 2 (4] RS I[]il: ‘
] Cable du moteur i
g (longueur = 250)
[ 15 1 I ]
~
! ©
8l e 55
Avec verrouillage 117
Cable du moteur
(longueur = 250)
En 65
o
TT[ %
in| | Céble du frein
2 (longueur = 250)
@ 3H9 (+g.025) prof. 3 (72)
40
4 x M4 x 0.7 prof.
Plan de référence du montage du corps taraudage 6.4 s ©
yd «
o] O
r )
E ]
o) (o) - ()
< p +0.025,
@ @l | @ 3H9 (0% prof. 3

47

(=]
L

Vis de réglage de la tension de la courroie
(M3 : cotes sur plats de 2.5)

M4 x 0.7 prof. taraudage 7
(Borne F.G.)

Dimensions [mm]
Modéle L A B n D E

LEFB16ET-300] 495 306 | 435 6 2 300
LEFB16ET-500[] 695 506 | 635 | .o n -
LEFB16ET-600[] 795 606 735

LEFB16ET-700[] 895 706 835 12 5 750
LEFB16ET-800[] 995 806 | 935 [ A _—
LEFB16ET-900[] 1095 906 | 1035

LEFB16ET-10000]| 1195 | 1006 | 1135 | 16 7 | 1050

O
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Modeéle a codeur absolu sans batterie L.
Modeéle guidé/Entrainement par courroie SéErie LE F B

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : entrainement par courroie
LEFB16E

LEFS

Orifice de piétage (option) : fond du corps

K2 = . _ P
B} _ - - - : _ : : o -
= — _ . "
) Ll
8 |< |9 3H9 (+8.025) prof. 3 O 3H9 (+8.025) prof. 3 m
G |30 L
>
11}
-l
Dimensions (mm] )
Course Orifice de c;;Iletage ‘K E
|
LEFB16ET-300L] 280
LEFB16ET-500[] 550 -
LEFB16ET-600]
LEFB16ET-7000J 730 E
LEFB16ET-800[] z
880
LEFB16ET-900] ;
LEFB16ET-10000] 1030 2
(7))
11}
-l
I
(70}
11}
|
L
I
11}
-l
o
11}
-l
™
©
-
1)
o
X
)
-
]
O
X
)
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Serie LEFB
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 Vcc)

Dimensions : entrainement par courroie

LEFB25E
+0.025
nxgd45 3o (6)
< prof. 3
= = = = ®
© - - - - - -
< |
= = = = ®
170 10
D x 170 (=E) 25
B
L Longueur= 250
10 (109) A (Distance de déplacement de la table)+2 52 64.8 (1.5) 65
(113) [111] Course 54 [(56)] 58
41[2] [Origine]*4 [Origine]+3 | 2 [4] i 38 ///
- — | — L]
T S ‘
- — 2% -
| —— T — 7 ® T i Z 10 i
w i ‘ NE:
~—! ©
Céble du moteur @‘—gt
(2xQ5)
Vis de réglage de la tension de la
17 courroie (M3 : cotes sur plats de 2.5)
Option du moteur : avec frein
. M4 x 0.7 prof. taraudage 8
<| Cable du frein 24 P
: (Borne E.G.)
< (@35 ]
u\ [pecipemsy [aV]
g 65 15 Q
Longueur
=~ 250
—
@ 3H9 (1§ %%°) (102)
prof. 3 64
Plan de référence du montage du corps! 4 x M5 x 0.8 45
\ prof. taraudage 8.5 3
H = o} = = o N X
B B B B B NI [ 1]_|
H | [
o} o
8 3( +0.025
3H9 (6°)
prof. 3
x1 Pour monter I'actionneur en utilisant le plan de référence de montage [mm]
du corps, réglez la hauteur de la surface opposée ou de la goupille a Modeéle H
3 mm ou plus en raison du chanfreinage rond. (Longueur recomman- LEFB25ET-[ST] 115.8
dée : 5 mm) i i LEFB25ET-[STB | 158.8
%2 Distance sur laquelle la table peut se déplacer lorsqu'elle retourne a Dlmenspns
I'origine. Modéle L A B n D E
Veillez & ce que les pieces montées sur la table ne génent pas les LEFB25ET-300( 5418 | 306 | 467 6 2 340
autres piéces et les équipements autour de la table. LEFB25ET-500(] 741.8 506 667 8 3 510
«3 Position aprés retour a l'origine LEFB25ET-600C] 841.8 606 767 | 10 4 680
«4 [ ] pour les cas ou le sens du retour a l'origine a changé LEFB25ET-700 941.8 706 867 10 4 680
LEFB25ET-800(] 1041.8 806 967 12 5 850
LEFB25ET-900[]1 1141.8 906 | 1067 14 6 1020
LEFB25ET-1000] | 1241.8 | 1006 | 1167 14 6 1020
LEFB25ET-12000] | 1441.8 | 1206 | 1367 16 7 1190
LEFB25ET-15001 | 1741.8 | 1506 | 1667 | 20 9 1530
LEFB25ET-1800] | 2041.8 | 1806 | 1967 | 24 11 1870
LEFB25ET-2000] | 2241.8 | 2006 | 2167 | 26 12 | 2040
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Modeéle a codeur absolu sans batterie L.
Modeéle guidé/Entrainement par courroie SéErie LE F B

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : entrainement par courroie
LEFB25E

Trou de piétage*! (option) : fond du corps

LEFS

&
| |
-

oH— T —I$

piH— 1 —id

3H9 (+8.025 @ 3H9 (+8.025) E
f. f. 3 Ll
8 ‘ prof. 3 pro |
G 35
+1 Lors de l'utilisation de trous de piétage sur la base du corps, n'utilisez pas simultanément le trou de piétage de la base du logement B.
>
. . L
Avec détecteur (Option) =l
H = | ) ) 6—1-—6' — 8@
| —
_ _ _ _ I
% = - — | [ [ o _§ ol I8 ®
(60.5) 99 | o ! s 9 | | (35
[« () —
N [\
(2]
11]
. . -l
Dimensions [mm]
Modéle G ——
LEFB25ET-3000] 320
LEFB25ET-500C] 490
LEFB25ET-6000] | 660 %
LEFB25ET-7000] 660 w
LEFB25ET-800C] 830 -~
LEFB25ET-9000] 1000
LEFB25ET-10000] | 1000
LEFB25ET-12000] | 1170 w
LEFB25ET-150000 | 1510 T
LEFB25ET-18000] | 1850 1T]
LEFB25ET-20000] | 2020 -
oc
11T}
-l
™
©
™
o]
O
x
=
-
[
O
x
=
50
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Serie LEFB

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 Vcc)

Dimensions : entrainement par courroie

60

LEFB32E
+0.030
nxg55 59 (1
© prof. 5
200
D x 200 (= E) 25
B
L Longueur =250
10 (121) A (Distance de déplacement de la table)=2 62 86.6 (1.5) 65
(125) [123] Course 64 [(66)] 70
4[2] ‘\[Originel*4 [Origine]3, /|| 2[4] i 48
] o ‘
T |
Ak E
R ¥ T ! hal ©
Ol
N Eer 7]
Cable du moteur Y |o ™
(2xQ05) ‘\
7.5 Vis de réglage de la tension de la
Option du moteur : avec frein ‘2» courroie (M3 : cotes sur plats de 2.5)
g Cable du frein 24 M4 x 0.7
— prof. taraudage 8
§ (Borne F.G.)
—
[\
Longueur
& ~ 250
Y9
®
@ 5H9 (*5°%) (122)
Plan de référence du prof. 5 70
montage du corps+1 4 X M6 x 1 42
\ prof. taraudage 9.5 3
| = = <
[l \ \
\q\ _ _ _ _ \ [
\ 3 3 ¢=T' hd 9
8 gl || sme (+9090)
prof. 5
Dimensions [mm]
=1 Pour monter I'actionneur en utilisant le plan de référence de montage Modele L A B n D E
du corps, réglez la hauteur de Iafsu_rface opposée ou de la goupille & LEFB32ET-3000] 585.6 306 489 5 D) 400
3ér2rﬁ5oumrp;;13 en raison du chanfreinage rond. (Longueur recomman- LEFB32ET-5000] 785.6 506 689 8 3 600
: ten 5 , N LEFB32ET-600C] 885.6 606 789 8 3 600
%2 Distance sur laquelle la table peut se déplacer lorsqu'elle retourne a
forigine, P P a LEFB32ET-7000] | 9856 | 706 | 889 | 10 | 4 | 800
Veillez a ce que les pidces montées sur la table ne génent pas les LEFB32ET-800L] 10856 | 806 | 989 | 10 | 4 | 800
autres piéces et les équipements autour de la table. LEFB32ET-900L] 1185.6 | 906 | 1089 | 12 5 | 1000
*3 Position aprés retour a l'origine LEFB32ET-1000] | 1285.6 | 1006 | 1189 | 12 5 | 1000
x4 [ ] pour les cas ol le sens du retour a l'origine a changé LEFB32ET-1200] | 1485.6 | 1206 | 1389 | 14 6 | 1200
LEFB32ET-1500L1 | 1785.6 | 1506 | 1689 | 18 8 | 1600
LEFB32ET-1800C] | 2085.6 | 1806 | 1989 | 20 9 | 1800
LEFB32ET-2000] | 2285.6 | 2006 | 2189 | 22 | 10 | 2000
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Modeéle a codeur absolu sans batterie L.
Modeéle guidé/Entrainement par courroie SéErie LE F B

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : entrainement par courroie
LEFB32E

(2]
Trou de piétage*! (option) : fond du corps h
. hd — hd _I
T T 1.
| |
- - +0.030 m
@5H9 ('0°°)/ h
prof. 5 -l
G 35
#1 Lors de |'utilisation de trous de piétage sur la base du corps, n'utilisez pas simultanément le trou de piétage de la base du logement B.
>
1T]
Avec détecteur (Option) =l
Cre——r——g <) [) S :F el
R B _ _ _ B M Tl
J | [
[ — [ ) hd i @l o
2 i
-l
o8 | =
o —— -y LIS
I = SR
| g : : : EF -
% % % % =
(72.5) 99 % % 99 (13.5)
(2]
11]
. . -
Dimensions [mm]
Modéle G -
LEFB32ET-300L] 380
LEFB32ET-500L] 580 T
LEFB32ET-600C]1 580 7))
LEFB32ET-700C]1 780 Ll
LEFB32ET-800C] 780 -
LEFB32ET-900(]1 980
LEFB32ET-1000C] 980
LEFB32ET-1200C] | 1180 w
LEFB32ET-1500C] | 1580 I
LEFB32ET-1800C1 | 1780 |-_|IJ
LEFB32ET-2000L] | 1980
oc
11T}
-l
™
Q
™
[Ty]
O
x
br)
-
[
O
x
=
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Modeéle a codeur absolu sans batterie

Modele a tige/modele a tige-guidee

Modele a tige série LEY p.55

P

‘ LER H LEHF H LESH H LES H LESYH‘ LEYG LEY ‘ LEFB H LEFS ‘

Contréleurs

JXC51/61

JXCLN

SMC 54
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Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Modele a tige

Série LEY

Sélection du modele

Procédure de sélection

Position de montage
du moteur : paralléle

Procédure de sélection du contréle de positionnement

=

Vérifiez le rapport charge-vitesse.

(Transfert vertical)

Exemple de sélection

Conditions
d'utilisation

Position de montage
du moteur : en ligne

=T

Vérifiez le temps de

cycle.

eMasse de la piece : 4 [kg]

e Vitesse : 100 [mm/s]

e Accélération/décélération : 3000 [mm/s?]

eCourse : 200 [mm]

e Conditions de montage de la piece : vertical vers

! T

Pas de vis 2.5 :

oo

-

LEY16EC

T [ | \

le haut transfert vers le bas 2 6 | | |
N \ Pas de vis 5:
fﬂ; 4 LEY16E‘B |
m Vérifiez le rapport charge-vitesse. <Graphique vitesse-charge verticale> Pas de vis 10
R N . . . 2 LEY16EA
Sélectionnez un modele en fonction de la masse de la piece et de la vitesse en N
vous référant au graphique vitesse-charge verticale. \ ’\M
0
Exemple de sélection) Le LEY16EB peut étre temporairement sélectionné comme 0 100 200 300 400 500 600

candidat possible sur la base du graphique a droite.

Vitesse [mm/s]

= Pour le transfert horizontal, un guide doit é&tre monté a I'extérieur de I'actionneur.
Lors de la sélection du modeéle ciblé, reportez-vous a la charge horizontale dans les
caractéristiques techniques page 63 et aux précautions.

Vérifiez le temps de cycle.
Calculez le temps de cycle suivant la méthode ci-dessous.
Temps de cycle :

T est obtenu par I'équation suivante.
T=T1+T2+T3+T4[s]|

*T1 : le temps d'accélération et T3 : le temps de
décélération sont obtenus par I'équation

suivante.

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

®T2 : le temps de vitesse constante est obtenu

par I'équation suivante.

T2

\

_L-05-V-(T1+T3)

[s]

®T4 : le temps de stabilisation varie en fonction des
conditions telles que le type de moteur, la
charge et les données de positionnement. Par
conséquent, calculez le temps de stabilisation
en vous référant & la valeur ci-dessous.

Exemple de calcul)
T1 a T4 peuvent étre calculés de la fagon suivante.

L
2 —
€
£
> a1/ / a2
| //- \
1]
1%
Qo
S
AN Temps [s]
T1 T2 T3 |T4

L : course [mm] - (conditions d'utilisation)

V : vitesse [mm/s] -+ (conditions d'utilisation)

al : accélération [mm/s?] - (conditions d'utilisation)
a2 : décélération [mm/s?] - (conditions d'utilisation)

<Graphique vitesse-charge verticale>
(LEY16/Codeur absolu sans batterie)

T1 : temps d'accélération [s] -+ Temps pour atteindre la vitesse de consigne
T2 : temps de vitesse constante [s] -~ Temps durant lequel 'actionneur
fonctionne & vitesse constante
T3: temps de décélération [s] -+ Temps depuis le début du fonctionnement a
vitesse constante jusqu'a I'arrét
T4 : temps de stabilisation [s] -+ Temps jusqu‘a la fin du positionnement

T1 =V/a1 =100/3000 = 0.033 [s], T3 = V/a2 = 100/3000 = 0.033 [s]

T2

\Y

T4=02]s]

_L-05-V-(T1+T3) 200-0.5-100 - (0.033 + 0.033)

100

Le temps de cycle est obtenu comme suit.

T=T1+T2+T3+T4=0.033 + 1.967 + 0.033 + 0.2 = 2.233 [s]

=1.97[s]

Sur la base du calcul ci-dessus, le LEY16EB-200 devrait étre sélectionné.
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Sélection du modele Série LEY
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Procédure de sélection

Procédure de sélection du controle de positionnement

Vérifiez le coefficient Vérifiez la force de
de service. poussée.

= Le coefficient de service est le coefficient de temps de fonctionnement sur un cycle.

Vérifiez la charge

-m latérale en bout de tige.

Exemple de sélection

Conditions y . . y .

d'utilisation ¢ Conditions de montage : horizontal (poussée) e Coefficient de service : 18 [%] Monture
®*Masse de la monture : 0.2 [kg] e\itesse : 100 [mm/s]
eForce de poussée : 68 [N] eCourse : 200 [mm] N <4

ZF1 M) Vérifiez le coefficient de service.

Contrdle de poussée

LEFB LEFS

LEY

<Tableau de conversion force de poussée-coefficient de service> (0]
Sélectionnez la [Force de poussée] a partir du coefficient de service en vous c | E
référant a la table de conversion force de poussée-coefficient de service. 2 f Y T -
Exemple de sélection) Dg_ \ /
Sur la base du tableau ci-dessous,
e Coefficient de service : 18 [%)] Temps I
La valeur de consigne de la force de poussée est 60 [%]. A ¢>,;
<Tableau de conversion force de poussée-coefficient de service> B H
(LEY16/Codeur absolu sans batterie)
Valeur de consigne de la| Coefficient de | Temps de poussée Coefficient de service = A/B x 100 [%] ‘
force de poussée [%] service [%] continue [min]
40 max. 100 —_ ‘I.{J,
50 30 45 max. =l
60 18 15 max. 160 ‘ ‘ ‘ ‘ ‘
65 15 10 max. 140 -pas de vis 2.5 : LEY16EC[7:
#* L\éilte;\glza (Liler: consigne de la force de poussée] est I'une des données de positionnement saisies dans le 120 FPas ‘d B vi‘s 5- LEY1 éEB // : T
# [Temps de poussée continue] est le temps durant lequel I'actionneur peut pousser en continu. =z 100 -Egi :IgE‘:i\s 10: < : tﬁ
() verifiez la force de poussée. : % b ; -
<Graphique de conversion de la force> L 60 AN : —
Sélectionnez un modele en fonction de la valeur de consigne de la force de 40 X/ I /E
poussée et de la force en vous référant au graphique de conversion de la force. 20 QO%M\/A’ ):// E L:IL:
Exemple de sélection) 0 ! ! H
Sur la base du graphique a droite, 0 10 20 30 40 50 60 70
®Valeur de consigne de la force de poussée : 60 [%] Valeur de consigne de la force de poussée [%] S
eForce de poussée : 68 [N] <Graphique de conversion de la force>| 65 % max.
Le LEY16EB peut étre temporairement sélectionné comme candidat possible. (LEY16/Codeur absolu sans batterie) o
#1 Valeurs de consigne pour le contréleur IiIJ
Vérifiez la charge latérale en bout de tige.
<Graphique de charge latérale admissible en bout de tige> 100 -
Vérifiez la charge latérale admissible en bout de tige de I'actionneur -
LEY16[], qui a été sélectionné temporairement sur la base du ©
graphique de charge latérale admissible en bout de tige. z 0
Exemple de sélection) * LEY32/40 §<>
Sur la base du graphique a droite, S 10 -
eMasse de la monture : 0.2 [kg] ~ 2 [N] é_-'; - —
e Course du produit : 200 [mm] \\1\ LEY25 E
La charge latérale en bout de tige est dans la plage admissible. )
1 ~ LEY16 =
0 100 200 300 400 500 600
Sur la base du calcul ci-dessus, le LEY16EB-200 Course [mm]

devrait étre sélectionné.

O
2

bout de tige>

<Graphique de charge latérale admissible en
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Série LEY
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Graphique charge-vitesse (Guide)

Pour modeéle absolu sans batterie (Moteur pas a pas 24 VDC)

Horizontal Vertical
LEY16LIE pour l'accélération / la décélération : 2000 mm/s2 LEY16LIE
40 ‘ ‘ ‘ 10
— 35 Pas de vis 2.5: LEY16EC ‘ ‘ ‘
2 S 8= Pas de vis 2.5: LEY16EC
o 30 =
£ o5 T
S 53 vis 5: LEY16EB £
= 20 ¢ 5
2 17 o 4 vis 5: LEY16EB
o 15 2
o 5]
S 10 --Pas de vis 10: LEY16EA S
o 6 >~ 2 ~——_| Pasdevis 10: LEY16EA
5 ~s~
0 0 !
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Vitesse [mm/s] Vitesse [mm/s]
LEY25L1E pour l'accélération / la décélération : 2000 mm/s2 LEY25L1E
80 I ‘ ‘ 35
— 70 Pas de vis 3: LEY25EC 30
2 60 ‘ S Pas de vis 3: LEY25EC
g 55 Pas de vis 6: LEY25EB =
£ 50 3
] £ 20
N
= 40 Ao Q
e S o 16 =\ Pas de VIS 6: LEY25EB
o 30 Pas de vis 12: LEY25EA —— =2 \
= & 10 \
5 % BN S s Pas de vis 12: LEY25EA
10 = \1\
1 ~o
0 1 0 s
0 100 200 300 400 500 600 0 100 500 600
Vitesse [mm/s] Vitesse [mm/s]
LEY32LE pour l'accélération / la décélération : 2000 mm/s2 LEY32LIE
%0 | | | %0 | | |
= 80 Pas de vis 4: LEY32EC 43 Pas de vis 4: LEY32EC
3 ‘ 's: LEY32EB =
© Pas de vis 8: 2 =
£ © N 8 a0
I 32 v \ 5
S 1 Pas de vis 16: LEY32EA —| > 22 Pas de vis 8: LEY32EB
o > 20
[ 30 < g
8 20 R o 1 Pas de vis 16: LEY32EA
o ) N 10 SO
10 “ N S
~§
0 0 - |
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Vitesse [mm/s] Vitesse [mm/s]
LEY40LIE pour l'accélération / la décélération : 2000 mm/s2 LEY40LIE
100 | | | 60 | | |
90 Pas de vis 4: LEY40EC 53 Pas de vis 4: LEY40EC
B 80 | | |
X, \ \ 3
@ 70 Pas de vis 8: LEY40EB = 40
I | | T
£ 60 % : : g
N Pas de vis 16: LEY40EA
5 % S S o7 -, Pas de vis 8: LEY40EB
£ 40 R g y
3 s G 13 N
5 20 : o . wmm
0 0 ==
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Vitesse [mm/s] Vitesse [mm/s]
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Sélection du modele Seérie LEY
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Graphique de conversion des forces (Guide)

Modéle absolu sans batterie (Moteur pas a pas 24 VDC) <Valeurs limites pour la force de poussée et le niveau de »n
déclenchement par rapport a la vitesse de poussée> LL
LEY16[IE par rapp P ul
160 | | | Modale B 6l vl Vitesse de poussée Force dg poussee
140 Pas de vis 2.5: LEY16EC [mm/s] (Valeur des réglages saisis)
120 — ap de vis &5 ~ LEY160E A/BIC 212450 45265 %
= Pas de vis 5: LEY16EB / : LEY250E AJBIC 21435 40850 % @
Z, 100 - T
° 80 Pas de vis 10: LEY16EA ’< 1 SRR A 24 330 50470 % Ll.h
o r T %
e e /i/ N — B/C 21230 3 -
1
A 24230
40 i ; 5 65 %
. - —— A——J"’/—_: LEY40LIE BIC 21230 50 & 65 %
20 4 Min. 20 % ' '
00 10 20 30 40 I 50 60 : 70 >
Valeur de consigne de la force de poussée [%] | Max. 65 % <Valeurs de consigne pour les opérations de transfert vertical vers le haut> w
. = : . = ——— Modele LEY16[JE | LEY25[JE | LEY32[JE | LEY40[JE
Température ambiante | Vleurde consigne de a force de poussée ' | Rapport cyclique [%%] | Temps de poussée continue [min] :
30 °C max. 65 max. 100 — Pas de vis A B (o] A B (o] A B (o] A B (o]
40 max. 100 — Charge [kg] 1|15 3 |25| 5 |10|45| 9 [18| 7 |14 |28
o 50 30 45 max. 4 o o o o
40 °C 60 18 15 max. Force de poussée 65 % 50 % 70 % 65 % (6]
65 15 10 max. E
-l
LEY25[E
500 T T LEY25 ‘C
Pas de vis 3:
400 [Pas de vis‘ 6: LEY2§EB /\/ E
= I Pasdevis12: (2]
£ 300 LEY25EA w
e Bl =N -
L2 200 X -
100 —
L [Min. 30 % :>/ K Max. 50 % 7
0 L
10 20 30 40 50 60 70 -
Valeur de consigne de la force de poussée [%]
[ Température ambiante | Valeur e consgne e a foce e poussée ) | Rapport cyclique [%] | Temps de poussée continue [min] |
[ 40 °C max. | 50 max. | 100 | Pas de restriction | T
(2]
LEY32[LE w
800
ool | Pas de vis 4: LEY32EC
600 I Pas deTPws :: I‘.EY1::2E‘B .
= [ as de vis 16:
£ 500 ) EY32EA o
[} 400
£ 300f S ] |
200 - — ] —
100 ﬂ Min. 30 % > <_ Max. 70 %%
0
10 20 30 40 50 60 70 80 90 E
Valeur de consigne de la force de poussée [%] -
| Température ambiante | Valur de consigne dea foce e poussée %] | Rapport cyclique [%] | Temps de poussée continue [min]|
[ 40 °C max. | 70 max. | 100 | Pas de restriction | ——
-
LEY40LIE ©
1100 ¢ ‘ ‘ ‘ o
1000 — Pas de vis 4: LEY40EC < ¢>.<>
a00 [ Pas de vis 8: LEYAOEB ; =
= [ Pas de vis 16: LEY40EA_,_~< H
Z 700 r /\ 1
o 600 r .
o L -
S 500F : : ]
L 400 - [S)
300 = — X
200 1 . -
100 —4 Min. 35 % __>F L Max. 65 % '—
0 1 1
10 20 30 40 50 60 70 80 90
Valeur de consigne de la force de poussée [%]
| Température ambiante | Valur e consigne dea foce e poussée %] | Rapport cyclique [%] | Temps de poussée continue [min]|
[ 40 °C max. | 65 max. | 100 | Pas de restriction |
ZS\VC >



Série LEY
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Graphique de charge latérale admissible en bout de tige (guide)

100
[Course] = [Course du produit] + [Distance entre
I'extrémité de la tige et le centre de gravité de la piece]
z LEY32/40 F
[T .
5 10 T l Piéce
=
8 e
~ ,
o ~_ LEY25
\ Centre de gravité
; LEVE |
0 100 200 300 400 500 600
Course [mm]
Déplacement de la tige : & (mm)
_—
Course )
Taille 30 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 +
I
16 +0.4 +0.5 +0.9 .8 1.1 +1.3 5 — — — — - )
25 +0.3 +0.4 +0.7 7 9 +1.1 +1.3 1.5 7 — — i
32, 40 +0.3 +0.4 +0.7 +0.6 +0.8 +1.0 +1.1 +1.3 +1.5 +1.7 +1.8

+ Valeurs sans charge.

Précision d’antirotation de la tige

59

Taille | Précision anti-rotation 6
16 +1.1°
25 +0.8°
32 .
20 +0.7

£

O

Evitez d'utiliser I'actionneur électrique de maniére & ce qu'un couple de rotation soit
appliqué a la tige du piston.

Cela peut entrainer une déformation du guide anti-rotation, des réponses anormales
du détecteur, un jeu dans le guide interne ou une augmentation de la résistance au
glissement.



s431 || €431 A3 OAF1 || HAS3T | S31 HS3T1 || 4H31 CE B

L9/LSOXI
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Codeur absolu sans batterie :

Modele a tige e
Série LEY LEv1s, 25,32, 40  Four s e et reorer.

Pour passer commande

Position de montage Position de montage
du moteur : parallele du moteur : en ligne

LEY|25]| [EB|- -[R1]|CD17T

0060 éééé & ©

Pour plus de détails sur les contro-
leurs, reportez-vous a la page suivante.

“ Taille 9 Position de montage du moteur/Orientation 9 Type de moteur e Pas de vis [mm]
16 du capot du moteur E Modgle absolu sans batterie | |Symbole| LEY16 | LEY25 |LEY32/40
25 Symbole Position de Orientation du (Moteur pas a pas 24 VDC) A 10 12 16
32 y montage du moteur| capot du moteur B 5 6 8
Parallele sur le
oL B dessus - C 25 3 4
D _*1
D1 Left*2
D2 en ligne Right*2
D3 Top*?
D4 Bottom™*2
@ Course*3 [mm] 6 Option de moteur** 0 Taraudage de bout de tige
Note C Avec couvercle du moteur —_ Taraudage de bout de tige
Course - — - - -
Taille Course admissible W | Avec frein/couvercle du moteur M Filetage de bout de tige

S (1 écrou de tige est inclus)
30a300 | 16 |30,50, 100, 150, 200, 250, 300 p
Moteur :‘7

5 30, 50, 100, 150, 200, 250, 300,
30a400 | 25 350, 400
30, 50, 100, 150, 200, 250, 300,
350, 400, 450, 500

30 a 500 | 32/40

e Montage*® @ Type/longueur de cable pour I'actionneur
Symbole Type Position de montage du moteur Céble robotique [m]
Parallele | En ligne — Aucun R8 810
__ | Extrémités taraudées/ ° ° E; :13-5 FRUB\ 1 g:z
Base du ’corps taraudée*6 RS - HE 20+10
L Equerre ) —
F Bride avant*6 @8 [ ]
G Bride arriere#6 @*° —
D Chape arriere*? (] —
61
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Modéle a codeur absolu sans batterie

@ Contréleur

Sans contrdleur
Avec contréleur

cOiO

Modéle a tige Série LEY
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Imerface l ........... l ....... I .....

® Connecteur de communication, cable 1/0*12

(Entrée/Sortie/Protocole de communication) Montage Symbole Type Interface applicable
Nombre daxes, 7 Montage par vis — Sans accessoire —
caractgristique spéciale 811 Rail DIN S Connecteur de communication de
Symbok Type Js—— type droit DeviceNet™
Standard Nombre d’axes ation 3 :
§10 ombre d'axes, T Connecteur de communicationa | CC-Link Ver. 1.10
5 |Entrée paralléle (NPN)| @ caractéristique spéciale raccorden T
S Jwar Symbol| 'FROF | Specifications | | e 10 o Entrée paralléle (NPN)
9 [EtherNetiP™| ©® | ® 1 | taxe | Standard 5 Cable /0 (5 m) Entrée paralléle (PNP)
P | PROFINET | @ ° F | 1axe | Avecsous
D | DeviceNet® ) fonction STO
L 10-Link [ [ ]
M CC-Link [ ]

«1 Tailles 25, 32 et 40 uniquement

7 Pour le montage du modele a chape arriére, utilisez I'actionneur dans la plage de course

LEFB LEFS

LEY

+2 Taille 16 uniquement suivante. o
3 Veuillez consulter SMC pour les courses non standard, qui sont fabriquées sur commande. -LEY25:200 max. - Série LEY32/40 : 200 max. >
4 Lorsque « Avec frein/capot du moteur » est sélectionné pour les modeles a moteur paralléle #8 Le modele a bride avant n'est pas disponible pour le LEY40 avec une course de 30 mm et H
haut/droite/gauche, le corps du moteur dépassera I'extrémité du corps pour la taille 16 avec I'option de moteur « Avec verrouillage/couvercle de moteur ».
des courses inférieures ou égales a 50 mm et la taille 40 avec des courses inférieures ou #9 Le modele a bride arriére n'est pas disponible pour le LEY32/40.
égales & 30 mm. Contrdlez s'i «10 Fabriqué sur commande
«5 La fixation de montage est livrée avec le produit mais non assemblée. #11 Le rail DIN n'est pas inclus. A commander séparément.
#6 Pour le montage horizontal en porte-a-faux de la bride avant, de la bride arriere ou des #12 Sélectionnez « - » pour tout autre nom que DeviceNet™, CC-Link ou entrée parallele. I
types taraudés aux extrémités, utilisez I'actionneur dans la plage de course suivante. Sélectionnez « - », « S » ou « T » pour DeviceNet™ ou CC-Link. >
-LEY25:200 max. - LEY32/40: 100 max. Sélectionnez « - », « 1», «3» ou « 5 » pour I'entrée paralléle. ‘Iﬂ
-l
A\Précaution — - N
[Produits conformes CE] L'actionneur et le contr6leur sont vendus comme un ensemble.
La conformité CEM a été testée en combinant la série d'actionneurs Assurez-vous que la combinaison du contrd- )
électriques LEF avec la série de controleurs JXC. | t de I'acti t t wl
La conformité CEM dépend de la fagon dont le client a configuré son eur et de factionneur est correcte. -
panneau de commande avec ses autres équipements et cables <Vérifiez les points suivants avant I'utilisation.>
glectnqu_gg Par Conseq}’em’ la Conform'te a la ‘d'f‘?cm./e CEM ne peut pas (@ Vérifiez le numéro de modele sur l'étiquette de I'actionneur.
étre certifiée pour les pieces SMC incorporées a I'équipement du client ‘e ) 5 cell o)
dans ses conditions de fonctionnement. Le client doit donc vérifier la Celttt.e.re erence doit cor.respon.dre ace Ie du contrd ?ur.
conformité CEM de ses machines et équipements dans leur ensemble. (2 vérifiez que la configuration de I'E/S parallele . (:,E)
[Précautions relatives aux différences de versions du controleur] correspond (NPN ou PNP). T [T1]
Lorsque la série JXC doit étre utilisée en combinaison avec le codeur u -l
absolu sans batterie, utilisez un contréleur de la version V3.4 ou S3.4 ou LEY25EB'100
supérieure. Reportez-vous aux pages 179 et 180 pour plus d'informa- mz]
tions. d) .
[Certification UL] N\ "f
Lets_ controleglrs ?e. la série ‘:XC tlf:.'l,'seSLen combinaison avec les % Consultez le manuel d'utilisation pour I'utilisation des produits. w
actionneurs electriques sont certifies UL. Vous pouvez les télécharger sur notre site Web : https://www.smc.eu -
3 5 Type & entrée directe 3 2 | Typeaentrée directe 5 Type & entrée directe 5 3 Type & entrée directe 5
Modele | Typea g ooy | TIPCACNCE | ghypugg | TYPCA | ppopNETse, | 1YPEE | TYPEA g, | Typea
program- e!ltree susfoncion 10 | dlirecte sous-fonction STO e!ltree sous-fonction STO ef“ree ef“ree sous-fonction STO ef“ree o
mable directe EtherNet/IP™ directe directe directe directe w
EtherCAT® PROFINET DeviceNet™| 10-Link CC-Link =l
d\ r -
Type i~ N '
I ‘ ~—
BRE
-
o]
2
| |
- /] W/ﬂ -
e JXC51
Série JXC61 JXCE1 JXCEF | JXC91 JXCOF | JXCP1 JXCPF | JXCD1 JXCLA1 JXCLF | JXCMA1 E
2 N EtherCAT®|  Enirée directe L Entrée directe Entrée Entrée directe Entrée Entrée Entrée directe Entrée o
t(;‘a:aec;terls- PaIrEa/geIe aentrée | EtherCAT avec Emgﬁlg}%ﬁﬁ EtherNetlP™ avec | directe | PROFINET avec directe directe 0-Link avec directe §
q directe | sousfonction STO sousonction STO | PROFINET | sous-fonction $T0 | DeviceNet™ | |O-Link | sousfonction STO| CC-Link
Moteur compatible Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)
Nombre de données de i
positionnement max. 64 points
Tension d'alimentation 24 VDC
Page de référence 165 | 172
62

O

SVC




Serie LEY
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Caractéristiques techniques

Modéle absolu sans batterie (Moteur pas a pas 24 VDC)

Modeéle LEY16LE LEY25[E LEY32[E LEY40LIE
5 ) (3000 [mm/s2]) 6 17 30 20 40 60 30 45 60 50 60 80
o | Charge |Horizontal 5
= kg]*" (2000 [mm/s2]) 10 23 35 30 55 70 40 60 80 60 70 90
.3 Vertical | (3000 [mm/s2]) 2 4 8 8 16 30 11 22 43 13 27 53
5 | Force de poussée [N]*2#3%4 14a38|27a74|51a141|63a 122|126 a238|232a452 (80 a 189|156 a 370 | 296 a 707 | 132 a 283 | 266 a 553 | 562 a 1058
% Vitesse [mm/s]*4 1545001 8a250|4a125(18a500(9a250|5a125|24a500({124300|6a 150|24a500(124300|6 a 150
9 | Accélération /décélération max. [mm/s?] 3000
_3— Vitesse de poussée [mm/s]*> 50 max. \ 35 max. \ 30 max. \ 30 max.
_§ Répétitivité de positionnement [mm] +0.02
2 | Mouvement perdu [mm]*6 0.1 max.
2 [ Pas de vis [mm] 10 | 5 [ 25 [ 12 [ 6 | 3 [ 16 | 8 [ 4 [ 16 ] 8 | 4
_3‘ Résistance aux chocs/vibrations [m/s?]*7 50/20
.‘g Type d'actionnement Vis & bille + courroie (LEYO)/Vis a bille (LEYCID)
% Type de guidage Guide & billes lisses (tige de piston)
g Plage de température d'utilisation [°C] 5a40
O | Plage d'humidité ambiante [%HR] 90 max. (sans condensation)
g | Taille du moteur 28 042 [ [156.4 [ [156.4
E Type de moteur Modele absolu sans batterie (Moteur pas a pas 24 VDC)
£ | Codeur Modéle absolu sans batterie
% Tension d'alimentation [V] 24 VDC 10 %
& [ consommation électrique [W]*8 *10 43 [ 48 [ 104 [ 106
§.§ Type*? Frein a manque de courant
3| Effort de maintien [N] 20 [ 390 | 78 78 [ 157 | 204 | 108 [ 216 | 421 | 127 [ 265 | 519
2 5[ Puissance [W]*1° 2.9 5 5 5
53| Tension nominale [V] 24 VDC +10 %

*1 Horizontal : la valeur maximale de charge Un guide externe est nécessaire pour supporter la charge (coefficient de friction du guide : 0.1 max.). La
charge réelle et la vitesse de transfert changent en fonction de I'état du guide externe. La vitesse varie également en fonction de la charge. Cochez la
case « Sélection du modele » a la page 56 et 57.

Vertical : la vitesse varie en fonction de la charge. Cochez la case « Sélection du modéle » a la page 56 et 57.
Les valeurs indiquées dans (') sont l'accélération/décélération.
Fixez ces valeurs a 3000 [mm/s2] max.

#2 L'exactitude de la force de poussée est de +20 % (E.M.).

+3 Les valeurs de la force de poussée pour le LEY25LIE sont de 30 a 50%, pour le LEY32[JE de 30 a 70 %, et pour le LEY40LJE de 35 a 65 %.

Les valeurs de la force de poussée changent en fonction du rapport cyclique et de la vitesse de poussée. Consultez la rubrique « Sélection du
modeéle » dans le catalogue en ligne.

+4 La vitesse et la force peuvent varier en fonction de la longueur du céble, de la charge et des conditions de montage. En outre, si la longueur du céble
dépasse 5 m, elle diminuera jusqu'a 10 % pour chaque 5 m. (A 15 m : poids réduit jusqu'a 20 %)

+5 La vitesse autorisée pour l'opération de poussée. Lorsque vous transportez une piece par poussée, utilisez la charge verticale max.

6 Une valeur de référence pour la correction d'une erreur dans I'opération réciproque

«7 Résistance aux chocs : aucun dysfonctionnement ne s'est produit lorsque I'actionneur a été testé avec un testeur de chute a la fois dans le sens axial et

dans le sens perpendiculaire au pas de vis. (Le test a été effectué avec I'actionneur dans I'état initial).
Résistance aux vibrations : aucun dysfonctionnement ne s'est produit lors d'un test effectué entre 45 et 2000 Hz. Le test a été effectué a la fois dans un
sens axiale et dans un sens perpendiculaire au pas de vis. (Le test a été effectué avec l'actionneur dans I'état initial).
%8 Indique la consommation électrique max. pendant I'opération (contréleur inclus). Cette valeur peut étre utilisée pour la sélection de I'alimentation
électrique.
*9 Avec frein uniquement
10 Tenir compte de la consommation électrique du frein dans la définition de I'alimentation électrique.
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Modéle a codeur absolu sans batterie L.
Modéle a tige Série LEY

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Masse
Masse : Moteur paralléle sur le dessus f_{_’
Série LEY16E LEY25E LEY32E lilJ
Course [mm] 30 | 50 | 100|150 |200 250|300 | 30 | 50 | 100|150 |200 | 250 | 300 | 350|400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Masse du produit [kg] |0.75(0.79| 0.9 |{1.04|1.15|1.26|1.37|1.21|1.28(1.45|1.71{1.89|2.06|2.24|2.41|2.59|2.13|2.24|2.53|2.81|3.21| 3.5 |3.78(4.07|4.36|4.64|4.93
Série LEY40E
Course [mm] 30 | 50 | 100|150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 E
Masse du produit [kg] [2.44|2.55|2.84|3.12|3.52|3.81(4.09|4.38|4.67|4.95|5.24 |-_|IJ

Masse : modéle a moteur en ligne
Série LEY16DE LEY25DE LEY32DE

Course [mm] 30 | 50 {100 | 150 |200|250|300| 30 | 50 [100 | 150|200 | 250|300 |350|400| 30 | 50 | 100|150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500

LEY

Masse du produit [kg] |0.72|0.76|0.87|1.01(1.12|1.23|1.34| 1.2 |1.27|1.44| 1.7 {1.88|2.05|2.23| 2.4 |2.58|2.12|2.23|2.52| 2.8 | 3.2 |3.49|3.77|4.06|4.35|4.63|4.92

Série LEY40DE

Course [mm] 30 | 50 [ 100|150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500

Masse du produit [kg] |2.43|2.54(2.83|3.11|3.51| 3.8 (4.08|4.37|4.66|4.94|5.24
O
. . >
Masse supplémentaire Ikg] w
Taile 6 | 25 | 32 | 40 -
Frein/capot du moteur 0.16 0.29 0.57 0.57
Filetage de I'extrémité | Filetage 0.01 0.03 0.03 0.03
de tige Ecrou 0.01 0.02 0.02 0.02 I
Equerre (2 kits avec vis de montage) 0.06 0.08 0.14 0.14 5;
Bride avant (avec vis de montage) L
A 17 .2 .2
Bride arriére (avec vis de montage) 0.13 0 0-20 0-20 |
Chape arriére (avec axe, circlip et vis de montage) 0.08 0.16 0.22 0.22
(2]
L
|
I
(2]
Ll
-
L
I
L
-l
oc
L
-l
™
©
-
o]
O
x
=
-
[
O
x
)
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Serie LEY
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Construction
25
Moteur paralléle sur le dessus : LEY 2% E

Lorsque la tige filetée est AL
sélectionnée -

237 =

: :
i . 3
[ |

= : > — ||
y — T l T /] ]//r|1[ \\ 1 1 1 Q ‘\z
B & o o
Moteur paralléle sur le dessus, avec frein/capot du moteur

N )

Q

Qu

—m \

N | ]
(N

] . |J_('-
| i

D

Moteur paralléle sur le dessus : LEY16E /@

il
il
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Construction

Modéle a codeur absolu sans batterie
Modéle a tige

Serie LEY

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

25

Modéle a moteur en ligne : LEY 32 DE

40

Modéle a moteur en ligne, avec frein/capot du moteur

LEFS

LEFB

|
‘; — "
1 Y
- 1 0 . i
10 2929 g
w
-l
Modéle a moteur en ligne : LEY16DE
I
? ;
w
i -
- ,4@7, m
L w
-
I
Nomenclature CL{ID
N° Description Matériaux Note N° Description Matériaux Note |
1 Corps Alliage d'aluminium Anodisé 26 | Bloc moteur Alliage d'aluminium Anodisé
2 | Tige de la vis a billes| Alliage d'acier 27 | Adaptateur de moteur| Alliage d'aluminium | Anodisé/LEY16, 25 uniquement
3 | Ecrou de vis a billes| Réshesyniiétquelaliage en acier 28 | Moyeu Alliage d'aluminium w
4 Piston Alliage d'aluminium 29 | Croisillon NBR T
5 | Tige de piston Acier inoxydable Chromage dur 30 Capot du moteur avec Alliage Uniquement « Avec frein/capot IiIJ
6 | Nez du vérin Alliage d'aluminium frein d'aluminium de moteur »LEY25, 32,40
7 | Support de palier |Alliage d'aluminium 31 Support de Alliage Uniquement « Avec freinfcapot  ———
8 | Butée de rotation | Résine synthétique couvercle d'aluminium de moteur »/LEY25, 32, 40
9 Prise Acier carbone a découpe universelle Nickelage 32 | Connecteur (filetage) | Acer carbone & découpe universelle Nickelage o
10 | Arbre connecté Acier carbone & découpe universelle Nickelage 33 | Ecrou Alliage d'acier | Chromatage au zinc 'ﬂ
11 | Coussinet Alliage pour coussinet 34 | Fond avant Alliage d'aluminium | Anodisé/LEY16 uniquement
12 | Coussinet — 35 | Bague en caoutchouc NBR LEY16 uniguement
13 | Caisson de retour | Aluminium moulé Revétement
14 | Plaque de retour | Aluminium moulé Revétement Piéces de rechange (paralléle sur le dessus uniquement)/courroie §
15 | Aimant — Ne Taille Référence o
16 | Support du joint racleur | Acier inoxydable | Course 101 mm min. 16 LE-D-2-7 §<)
17 | Joint racleur Résine synthétique | Course 101 mm min. 20 25 LE-D-2-2 =
18 | Poulie de la tige de vis | Alliage d'aluminium 32,40 LE-D-2-3
19 | Poulie de moteur | Alliage d'aluminium -
20 | Courroie — Piéces de rechange/kit de lubrification [
21 | Joint NBR Partie appliquée Référence ;'2
22 | Circlip Acier pour ressort | Revétement de phosphate Tige de piston GR-S-010 (10 g) -
23 | Moteur — GR-S-020 (20 g)
24 | Capot du moteur AII’ia'ge d'alum'in.ium Anodisé/LEY16 uniquement
Résine synthétique
25 | Fil noyé Résine synthétique | Uniquement « avec capot du moteur »

O

SVC
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Serie LEY
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : Moteur paralléle sur le dessus

Cable du moteu

—Connecteur—

r

o4 6 x MO prof. taraudage MR Détails de la section XX
Profondeur @ XA H9 XA /\
& —O— © b m \/
T ] | . i =
= | | | XA H9 XA
oL - —o —
MD Section XX
MC
MA ML + Course (MB)
o
[Te)
R
k)
«
Cable du moteur (2 x @ 5) g
©
5
E)
X2 ~ 2 0_‘,2»0
- S @
) J 3 ??b
r[ A $ @
" o(;igine*2 | &1 gz};\ ,&'o@’bg
in de course = S X
A $© v
4 x 01 prof. @@@ Plage de fonctionnement g Q‘o Q\Q‘O
taraudage R de la tige! ] at
[ - |
[o) [2] 2 k,], O
= / - = & = =
I > =| [0 (@
Q@ A 2 ) Q@ =22 G
. M ; :? Cotes sur plats K* Y M
S Course L B . Course EH
in de course A +Course
[Origine]®
#1 Intervalle sur lequel la table peut se déplacer lorsqu'elle retourne a I'origine.
Veillez a ce que les pieces montées sur la tige ne génent pas les pieces et les équipements autour de la tige.
«2 Position aprés retour a l'origine
%3 [ ] pour les cas oU le sens du retour a l'origine a changé
«4 L'orientation des cotes sur plats de I'extrémité de tige () différe selon les produits.
[mm]
Taile| P39 %ela| o | g | c|D|EH|EV| H |J|K| L | M| O |R|[S| T |T2|U|V X2 Y
course [mm] Sans verroulage | Avec verrouillage
104100 | 101 90.5
16 101 2300 | 121 1105 10|16 |34 | 34.3|M5x0.8/ 18|14 |10.5|25.5|M4x0.7| 7|35| 90.5| — | 0.5| 28 100.5 1455 |225
152100 | 130.5 | 116
25 1012400 11555 [ 141 1320 |44 |455 |M8x125/24 |17 |145|34 |M5x0.8| 8 (46| 92 [75|1 |42 88.5 129 26.5
202100 |148.5| 130
32 1015500 1785 | 160 13[25|51|56.5|M8x125/31|22|185|40 |M6x1.0/10({60|118 |85|1 |56.4 98.5 1415 |34
20a 100 | 148.5| 130
40 1012500 11785 1160 13|25 |51 |56.5|M8x1.25/31|22|185|40 |M6x1.0/10|60 (118 |85|1 |56.4| 120.5 163.5 |34
Base du corps taraudée [mm]
. Plage de la
Taille course mm] MA | MB |[MC| MD | MH | ML MO MR | XA | XB
10435 17 | 235 40
16 40 a 100 15 | 355 | 32 | 31 23 M4x0.7 | 55| 3 4
105 a 300 62 | 46 60
153
5‘a 35 24 | 32 50
404100 42 | 41
25 | 1052120 | 20 | 46 29 M5x0.8 | 65| 4 5
125 a 200 59 | 49.5 75
205 a 400 76 | 58
i A NE
23 1054120 | 25 | 55 36 | 43 30 M6 x 1 85| 5 6
125 4 200 53 | 51.5 80
205 a 500 70 | 60
67
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Modéle a codeur absolu sans batterie L.
Modéle a tige Série LEY

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : Moteur paralléle sur le dessus

25 A 7))
Avec frein/couvercle de moteur: LEY 32EB-C]W b
C -l
Cable du frein Connecteur
15
g g m
- o Cable als
% 3 * du frein 888 ] I'_IlJ
8 A g
g Cable du moteur %
5 3 Cable du
% b §> moteur R
c o
<] 9 ! >
- / N J) 24 IiIJ
— J K
d S
’ w
=
A T
Avec couvercle de moteur: LEY16E B-C1C =
C "
L
=
o
'EQ -
P
§ »
3 L
3 -
=)
=4 X2
S
C
I
n
0 -
\ =
1T}
=
A
Avec frein/couvercle de moteur: LEY16E B-(]W o
c w
o o
o o -
(8 <8 Q
3 3 =
o .2 X2 -
S S
&‘l . =
]
0 =
X
0
68
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Série LEY
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 Vcc)

Dimensions : moteur en ligne

6 x MO prof.

Profondeur @ XA H9 XA

taraudage MR

— Connecteur —

Cable du moteur
24

| &l | ] ] ] ) ) H
= H_\_ ‘
.)‘ - -
MD Section XX
MC
MA ML + Course
o
o
@
Q<
S| 8
o
3 Cable du moteur H Profondeur de
Plage de fonctionnement 5 @x05) taraudage C
. Q
de la tige*! Origine*2 3 .
2 /[Fin de course] § = (2]
— a '
Q
- S A —
+ — | 5 E - B B ® - 5 |
o © -3 =
— — - -
cL Cotes sur plats K :? M
Course L B +Course Y X2 4x O1prof. EH
Fin de course A +Course taraudage R
—s S
[Origine]
Détails de la section XX
#1 Intervalle sur lequel la table peut se déplacer lorsqu'elle retourne a I'origine. Veillez a ce que les piéces
/ 1 M} \ montées sur la tige ne génent pas les piéces et les équipements autour de la tige.
J #2 Position aprés retour a I'origine
Q *3 [ ] pour les cas ou le sens du retour a l'origine a changé
XA H9 XA +4 L'orientation des cotes sur plats de I'extrémité de tige (LIK) differe selon les produits.
. +5 Reportez-vous a la page 70 pour les dimensions du capot du moteur du LEY16.
[mm]
.| Plage de la A X2
Taille course [mm] Sans Avec B [C|CL|CV|D |EH| EV H J|K| L M 01 R|S|T |[T2|U Sans aee | Y
verrouillage | verrouillage verrouillage|verrouillage
30a100 |186.5|231.5| 94 6 %5
16 1054300 | 2065 | 2515 (114 10 = 116|34|34.3| M5x0.8 |18|14|10.5|25.5|M4x0.7| 7|35|35.5 05| 82 127 |26
154100 |198.5]|239 |115.5
25 1012400 | 2235 264 1405 13|46 [54.5/20 | 44 |45.5|M8x 1.25|24 |17 |14.5|/34 |M5x0.8| 8|45|465|7.5|15| 68.5 | 109 |26
2042100 |220 |263 |128
32 1012500 | 250 1293 [158 13|60 [69.5|/25| 51 |56.5 M8 x1.25/31|22|18.5|40 |M6x1|10|60|61 |85|1 735 | 116.5 |32
202100 |242 |285 (128
40 1014500 1272 1315 158 13|60 (69.5/25| 51 [56.5|M8x 1.25(31|22|18.5|/40 [M6x1|10|60|61 |85 |1 95.5 | 138.5 |32
#6 Se référer a la page 70.
Base du corps taraudée [mm]
.| Plage de la
Taille course [mm] MA |MC | MD | MH | ML MO MR | XA | XB
10435 17 | 235 40
16 | 402100 | 15 | 32 | 31 23 M4x0.7 | 55| 3 4
105 a 300 62 | 46 60
153
5\a 35 24 | 32 50
4034100 42 | 41
25 |105a120| 20 29 M5x0.8 | 6.5 | 4 5
125 a 200 59 | 49.5 75
205 a 400 76 | 58
e s
2§ 1054120 | 25 36 |43 30 M6 x 1 85| 5 6
125 a 200 53 | 51.5 80
205 a 500 70 | 60
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Modéle a codeur absolu sans batterie
Modele a tige

Dimensions : moteur en ligne

Serie LEY

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 Vcc)

25 A Connecteur »n
Avec frein/couvercle de moteur: LEY32 DEB-CJW 15 b
40 C =
Cable
du frein
g g
s 2 i
2 3 Cable du [TH
o o moteur I'_IIJ
© Cable du moteur °
3 Cable du frein 3
I|I 3 o D
=
g 3 [mm]
[ Taille Plage de la course T2 X2 L Ccv >
o= > = Course 100 max I'_I|J
1 1o ° 16 b 75 | 108 35 -
= Course 101 min., 300 max.
L X g5 [ COurse 100 max. 75 | 109 46 | 544
A+C Course 101 min., 400 max.
+ Lourse
32 Course 100 max. 75 1165 60 68.5 g
Course 101 min., 500 max. ' ’ ' w
Course 100 max. -
40 - 7.5 138.5 60 68.5
Course 101 min., 500 max. -
A +1 Voir le tableau ci-desso
Avec couvercle de moteur: LEY16DCIEB-CIC E
C 7
Longueur de cable : 250 Ll
|
: [72)
11T}
|
‘ -
T A . —
— T
[72)
L B + Course Y X2 H
A + Course
A Longueur de cable : 350 L
Avec frein/couvercle de moteur: LEY16DCIE B-CJW E
C |
o
ﬁ [11T]
i ) ) -l
X2 Longueur de céble : 250 -
. . ©
Orientation du couvercle du moteur E
O
X
-
D1 D2
0
Dimensions du CV (taille 16) (@)
Qrientation du couvercle cv §
du moteur
Surface de D1 35.5
D3 | surface de Da | montage D2 35.5
montage Ds 483
Da 40.2
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Série LEY
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 Vcc)

Dimensions
16
o5 __A
Filetage male de I'extrémité: LEY32DEB-DDM
Cotes sur plats K 40 C
=
s

o g
Q |»

Cotes sur plats de B1
H1

[mm]

Taile| B1 | C1 |@D| Hi | K | Lt | L2 MM + Reportez-vous au catalogue en ligne pour plus détails sur I'écrou de tige et la fixation de montage.

* Reportez-vous aux précautions relatives a la « Manipulation » dans le catalogue en ligne
pour le montage des fixations d'extrémité de tige de type axe d'articulation ou de piéces.

16 13 |12 16 5 14 |245|14 M8 x 1.25
25 22 |120.5| 20 8 17 |38 |[235| M14x1.5
32,40| 22 [20.5| 25 8 22 |42.0|235| M14x 1.5

* La mesure L1 s'applique lorsque I'unité est positionnée a l'origine.
A cette position, 2 mm a I'extrémité.

16
. 25 A
Equerre: LEY32EB-IZ|IZIDL
a0 ©
| - .
LT ) f
g
LL L —
|\ H}»
il H ———— d 6 .
= H ») T -
| | S s 3
XY Y |[X
LS + Course 4x0LD
A + Course
Vis CHC spéciale

Montage vers I'extérieur

e
Pigces incluses -
- Equerre i x| |y
- Vis de montage du corps

LS + Course | LS1

Equerre (mm]
) Plage de
Taille la course [mm] A LS |LSi1|LL |LD |LG|LH|LT|LX|LY |LZ | X Y

104100 | 106.1 76.7
16 N 16.1| 54| 66 | 28 | 24 | 23 | 48 |403| 62 | 92| 5.8
1014300 | 126.1 96.7
25 152100 | 136.6 98.8 198 | 84| 66 | 35| 30 | 26 | 57 |515| 71 [11.2| 58
101 2400 | 161.6 | 123.8 ’ i i ’ i ’ i ’
32 204100 | 155.7 | 114

40 1014500 | 185.7 | 144

Matériau : acier carbone (chromatage) .
+ La mesure A s'applique lorsque I'unité est positionnée a l'origine. A cette position, 2 mm a I'extrémité.

/1 ZS\VC

19.2 (113 | 6.6 | 4 36 | 32| 76 |[615]| 90 |11.2] 7




Dimensions

Modeéle a codeur absolu sans batterie
Modéele a tige

LEY Series

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 Vcc)

A
Bride avant: LEY16JE B-LIL1IF

Cc
gin
>
[T
FX ZXQFD* FT
FZ
25 A

Bride avant: LEY32 [IEB-ILILIF

40

Cc

A
Bride arriére: LEY16EB-LIL1LIG

\‘ C
g q
5 © | ©
= + -
© ‘ ©
FT | FX 2x@ FD
FZ

LEFB LEFS

LEY

\ J * Le modéle a bride arriére n'est pas (O]
) disponible pour le LEY32/40. E
4 |
J LL / —
SogRe; I
~ T
% =z - =z >
rx@k‘/f‘ir % o Ll
L~ \ | — Piéces incluses -l
FX 4x@ FD FT FT 4x@FD - Bride -
FZ - Vis de montage du corps
Bride avant/arriére ) | &
|
Taile | FD | FT |FV |FX | FZ |[LL | M
16 |66 | 8 | 39 | 48 | 60 | 25| —
A 25 | 55| 8 |48 | 56 | 65 | 6.5| 34 T
Chape arriere: LEY16EB-LILILID 32,40[ 55| 8 | 54 | 62 | 72 |10.5] 40 (2}
C Matiere : acier carbone (nickelage) H
CT Pieces incluses
- Chape arriere
e oCB d - Vis de montage du corps IjL:
\ | @ CD trou H10 - Axe d'articulation wl
® = = axe d9 - Circlip -
g EZ g E Vai
o B o i * Reportez-vous au catalogue en ligne pour plus détails ——
£ sur I'écrou de tige et la fixation de montage.
CX:5% | [<1]
o, L CW RR .
L.ICZ 33 -~ CL + Course Chape arriére [mm] E
A + Course -l
Taile| 2920211 | ¢l |cB|CD|CT
25 A course [mm]
Chape arriére: LEY 32 EB-C1CICID 16 12 a 183 123 - 1;2 - 201885
40 C 25 [ 2 ' >l _l1w|s5 | @
j 10124200 | 185.5 | 175.5 :‘-’
/ 32 | 204100 | 180.5 | 170.5 O
N — | 10 6 P>
— 40 |1012a200| 210.5 | 200.5 S
(D —
— CT
L Taile| 92 %12 oy lew| cx | cz | L |RR
L @ CD trou H10 course [mm] S
@1 (© "':j axe d9 16 | 10a100 | 12 | 18 8 | 16 [10.5| 9 (&)
p—— ) - s i 25 [[122100 1 1 o5 | 15 | 36 |145] 10 3
U . :]L_ 101 2 200 '
] 0.4 L _CU 32 | 202100 14 | 22 | 18 | 36 [18.5| 10
CXoz cwl | ar 40 |101 4200 ]
Ccz 3} CL + Course Matiére : fonte (revétement)
# Les mesures A et CL s'appliquent lorsque I'unité est
A + Course positionnée a l'origine. A cette position, 2 mm a

O
2

I'extrémité.
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Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Modele a tige-guidée

Serie LEYG
Sélection du modele

Graphique moment-charge

Conditions de sélection

Vertical Horizontal
L L L
m m
Position de montage [ I [ I
LI ] - :

| |
1

Vitesse max. [mm/s] « Graphique vitesse-charge » 200 max. Supérieure a 200

Guid Palier lisse Graphiques D, @ Graphiques ®), ®*' —
uidage
Guide a billes Graphiques ®, @ Graphiques @), Graphiques (9,

=1 Pour le modéle a palier lisse type, la vitesse est limitée avec une charge horizontale/de moment.

Montage vertical, palier lisse

(D Course de 70 mm max. (2 Course supérieure 8 75 mm
100 100 = T —r—
@ @ - LEYG32MLIE/40MLIE
E "~ LEYG32M[IE/40MCIE E  0ILEYG16MIE in
N ——— — =SS5 = LEYG25MLIE =
< FLEYG16MLIE 5
° S~ i ©
° LEYG25MCIE °
© 1 © 1
? ?
3 3
= =
01 0.1
10 100 1000 10 100 1000
Distance excentrique L [mm] Distance excentrique L [mm]
+ La limite de la masse de la charge verticale varie selon le « pas de vis » et la « vitesse ».
Vérifiez le « Graphique vitesse-charge » page 75.
Montage vertical, guide a billes
(3 Course de 35 mm max. (@ Course supérieure a8 40 mm
100 100
g 2
E 10 E o ~~. | LEYG32LUJE/40LLIE
=g \_(L EYG32L[IE/40LLIE = =
g E CLEYG16LLIE
rLEYG16LLIE q © S
% g g LEYG25LLIE —
; 1 = LEYG25LE=+ ; 1
%] %]
s s
0.1 0.1
10 100 1000 10 100 1000
Distance excentrique L [mm] Distance excentrique L [mm]

# La limite de la masse de la charge verticale varie selon le « pas de vis » et la « vitesse ».
Vérifiez le « Graphique vitesse-charge » page 75.
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Graphique moment-charge

Montage horizontal, palier lisse

Sélection du modele Séerie LEYG
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

®L=50mm ® L =100 mm
10 . ; 10 .
= f ———t— LEYG32MLIE/40M[E - ; =
= :LEYGSXZMEIXEMOMDE T B B LEYG32MLIE/40MLIE
€ —— £ [LEYG32MIE/40MIE |
g LEYG25MOE ——~13 [T LEYG25MCIE- & \b\: ShE
IS ‘ 5 LEYG25MLIE| T~ b LEYG25MLIE
G 1 LLEYG16MLIE T~ HH— | EYG16MOE 2===EH 5 1 L] ||
S - © ELEYG16MLE LEYG16MLIE
35 35
3 3
@ s
= =
0'110 70 75100 1000 0'110 70 75 100 1000
Course [mm] Course [mm]
# Le réglage de la vitesse doit étre inférieur ou égal aux valeurs indiquées ci-dessous.
Type de moteur LEYGLCIMCIA LEYGLCIMCIB LEYGLCIMCIC
Codeur absolu sans batterie
(Moteur pas-a-pas 24 VDC) 200 mm/s 125 mm/s 75 mm/s

Montage horizontal, guide a billes

@ L =50 mm Vitesse max. = 200 mm/s max.

@ L =100 mm Vitesse max. = 200 mm/s max.

10 ] e s o e 10 — =
T (LEYGIACEMOLE) IS SESLEYGS2LLE/0LLE ] = LEYG32LOE/40LE |
E’ = E LEYG32LLIE/40LLIE | Sy
g = LE‘vez‘sLEJE ) = =~
< « ~ T~ LEYG25LLIE
£ | |LEYG2SLOET] ™ EYG16LOEL L 5 4 A Yazp
© FLEYG16LLIE] © LEYG25LLE] LEYG16LIE =
3 3 FLEYG16LCE]
3 2
8 8
= 120|125 = 120|125
0.1 Ll 0.1 Nl
10 35 40 100 1000 10 35 40 100 1000
Course [mm] Course [mm]
@ L =50 mm Vitesse max. = supérieure & 200 mm/s L =100 mm Vitesse max. = supérieure a 200 mm/s
10 S 10 — :
e = T [LEVGaLIEMOL] %
E LEYG32LLJE/MAOLLIE rLEYG32L[] E/40LI:]E T E LEYG25LLIE —LE YG32LI:JE 14(1)|.1E1]E
° LEYG25LCE LEYG25LE y ~ | [ 111
s LEYG16LLE LEYG16LCE g T LEYG25LLIE
° 1 S 1E ; =
s s EEIGIEEEEy —LEYG16LLE
© ©
3 3
8 8
= 1a0ll125 = 120|(125
0.1 L 0.1 I
10 35 40 100 1000 10 35 40 100 1000
Course [mm] Course [mm]

Plage d'utilisation lorsque le vérin fait office de butée

LEYGLIM (palier lisse)

/A\Précaution

E ) Précautions de manipulation
3 < + Lorsque le vérin fait office de butée, ;
2 sélectionnez un modéle avec une course de !
- m 30 mm max. :
O O O O + LEYGOLLIE (guide a billes) ne peut pas
étre utilisé en tant que butée.
— # La collision avec la piéce ne peut pas étre

autorisée dans le cas de la figure ci-dessous !
(Fig. a). :

II + Le corps ne doit pas étre monté a
I'extrémité. Il doit étre monté sur le dessus
ou sur le fond (Fig. b).

'Fig. b

LEvaoeNLE

Charge m [kg]

5 10 20 30 40 50
Vitesse de transfert v [m/min]
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Serie LEYG
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Graphique vitesse-charge (guide)

Pour codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 Vcc)

Horizontal Vertical
LEYG1 6¥DE pour accélération/décélération : 2000 mm/s2 LEYG1 6¥DE
40 | | 10
a5 |Pas 2.5: LEYG16'EC
— . M
T 4 3 75 Pas 2.5:LEYG16_EC
< =
g 25 m 3
s 23 Pas 5: LEYG16_EB =
£ 20 ' ¢ 5
< 17 [ M
Pas 5:LEYG16LEB
% 15 g 35 t
s Pas 10:LEYG16/'EA °
as 10:
g 3\\ L 15 ~——_| Pas 10:LEYG16'EA
0 ‘s_ ™S N — 0 ~~s |
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Vitesse [mm/s] Vitesse [mm/s]
LEYG25¥DE pour accélération/décélération : 2000 mm/s? LEYG25E’IDE
80 | . 35 | I
70 bormms P28 3:LEYG25LEC 30| Pas 3:LEYG25['EC
2 e ‘ ‘ g 2
2 55 Pas 6:LEYG25'EB =
£ 50 3
S £ 20
T 40 2
S ~ > . M
< -~ " o 15 Pas 6: LEYG25_ EB
g 30 Pas 12:LEYG25(EA =
g % s 10
5§ 20 N o 5
1
10 N *s. N\ Pas12:LEYG25!'EA
. : \ o oo \ I
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Vitesse [mm/s] Vitesse [mm/s]
LEYG32 hn LIE pour accélération/décélération : 2000 mm/s2 LEYG32 h" OE
90 T I 50 | |
. M
80 Pas 4.LEY‘GS2L EC a1 Pas 4: LEYG32\'EC
§> 70 i = 40
© 60 Pas 8:LEYG32\'EB =
2 5 | g
g 4 | Pas 16:LEVG32VEA g
S 40 % : % 20 Pas 8:LEYG32\'EB
qg’) 30 .y N %
2 20 N N S 10
] ) \ 9
10 R A T~ Pas16: LEYG32|'|'_"EA
N\ .
0 0 S
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Vitesse [mm/s] Vitesse [mm/s]
LEYG40{"DE VA pour accélération/décélération : 2000 mm/s2 LEYG40¥DE
100 T T T 60 T T
) Pas 4:LEYG40"EC Pas 4:LEYG40!EC
8 | ! ! 51
(o)) L
< 70 Pas 8:LEYG40!'EB g .
g 50 Nas 16:LEYG40LEA g Pas 8LEYG40||\_’|EB
_GC, 40 ;‘ N % 25 |
o Y 5 20
8 . & ,
© 20 11 "ﬁ\ Pas 16:LEYG40!"EA
0 0 -~y L Ty == |
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Vitesse [mm/s] Vitesse [mm/s]
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Graphique de conversion de la force (guide)

Sélection du modele Séerie LEYG

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 Vcc)

LEYG16}'E
160 ] ]
140 | Pas 2|.5: LEYG16 EC :
_ 12 Pas 5: LEYG16YEB = i
Z 100 I I i
s gl Pas10:LEYGI6YEA 1< !
2 /i
e 60 p— i
1
20 { Min.20% — :
O 1
0 10 20 30 40 50 60 70
Valeur de consigne de la force de poussée [%)] | Max. 65 %
Température ambiante |Valeur de consigne de a force de poussée %] Coefficient de service [%] | Temps de poussée continue [min]
30 °C max. 65 max. 100 —
40 max. 100 —
o 50 30 45 max.
S 60 18 15 max.
65 15 10 max.
LEYG25}'E
500

Pas 3: LEYG25|_ EC
400 — Pas 6: LEYG25“.fEB
Pas 12 LEYG25

A
200

/

5

<

Force [N]

100

F Min.30 % __> K<_ Max. 50 %
0

10 20 3 0 0 60 70
Valeur de consigne de la force de poussée [%]

ﬁ\k

| Température ambiante [Veleur de consign de a force de poussée '] Cooefficient de service [%] | Temps de poussée continue [min]|
100

[ 40 °C max. | 50 max. | Pas de restriction |
LEYG32)'JE
382 [ Pas 4: LEYG32VEC
soo [ Pas8: LEYG32)'EB
[ - 16: LF M
= 500 » Pas 16: LEYG32 EA
8 4001
£ 300} =
100 [ Min. 30 % <~ Max. 70 %
0
0 6

10 20 30 40 5 0 70 80 90
Valeur de consigne de la force de poussée [%]

| Température ambiante [Veleur de consigne de a forcede poussée '] Cooefficient de service [%] | Temps de poussée continue [min]|

| 40 °C max. | 70 max. | 100 | Pas de restriction |
LEYG40}'E
1100 ;
1000 —— Pas 4 LEYG40 EC\/ A
%00 Pas 8: LEYG40 YEB ;
= 700 Pas 16 LEYG40|_EA E
o 600 Ff — :
S 500F : :
T 400 f .
300 | T —
200 | T i
100 —| Min. 35 % & L Max. 65 %}—
0 : :

10 20 30 40 50 60 70 80 90
Valeur de consigne de la force de poussée [%]

| Tempgrature ambiante [Valeur de consine de aforcs de poussée %] Coefficient de service [%] | Temps de poussée continue [min]|
[ 40 °C max. | 65 max. | 100 | Pas de restriction |

O

<Valeurs limites pour la force de poussée et le niveau

- R . , n
de déclenchement par rapport a la vitesse de poussée> h
" s 7 J
Modzle P Vitesse de poussée | Force dg poussee
[mm/s] (Valeur des réglages saisis)
LEYG16}'IE A/B/C 212450 452465 %
LEYG25YE A/B/C 212435 40 250 % o
A 24330 T8
M > o,
LEYG32Y'IE B/C 1230 50270 % |__|IJ
A 24 330
M N %
LEYG40Y'E B/C 21330 50 4 65 %
<Valeurs de consigne pour les opérations de E
-

transfert vertical vers le haut>

Modele LEYG16}'JE|LEYG25![JE |LEYG32}'E| LEYG40YJE
Pas A(B|C(A|B|[C|A(B|C|A|B|C
Charge [kg] 05| 1 |25[(15| 4 | 9 |25| 7 |16| 5 |12 |26
Force de poussée 65 % 50 % 70 % 65 %

svC °

LEYG

LER LEHF LESH LES LESYH
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Serie LEYG

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Couple admissible sur la plaque : T

TNm]
R Course [mm]
Modele
Couple : T [N-m] 30 50 100 200 300
\ LEYGI6M | 070 | 057 105 | 056 —
LEYG16L 0.82 1.48 0.97 0.57 —
= : - — LEYG25M 1.56 1.29 3.50 2.18 1.36
LEYG25L 1.52 357 2.47 2.05 1.44
! LEYG32M 255 2.09 5.39 3.26 1.88
LEYG32L 2.80 5.76 4.05 3.23 2.32
LEYG40M 2.55 2.09 5.39 3.26 1.88
LEYG40L 2.80 5.76 4.05 3.23 2.32
Précision d’antirotation de la plaque : 6
Taille Précision anti-rotation 6
0 LEYGCOMCIE LEYGOILOE
$ .
— . - 16 s 0.05°
) o 0.06
\ 32 . 0.04°
b= 0.05
Déplacement de la plaque :
[mm]
N Course [mm]
5 Modele 30 50 100 200 300
h LEYG16M +0.20 +0.25 +0.24 +0.27 —
i - = LEYG16L +0.13 +0.12 +0.17 +0.19 —
;f LEYG25M | +026 | =031 | =025 | =038 | =036

LEYG25L +0.13 +0.13 +0.17 +0.20 +0.23
LEYG32M +0.23 +0.29 +0.23 +0.36 +0.34
LEYG32L +0.11 +0.11 +0.15 +0.19 +0.22
LEYG40M +0.23 +0.29 +0.23 +0.36 +0.34
LEYG40L +=0.11 +0.11 +0.15 +0.19 +0.22

Valeurs sans charge.

*
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Codeur absolu sans batterie

Modele a tige-guideée
Serie LEYG LevGi1e,25,32,40 C€

« Pour plus de détails, reportez-
vous aux pages 182 et suivantes.

Pour passer commande

- -[R1]|CD17T

& é é g é é $ é é & Pour plus de détails sur les
controéleurs, reportez-vous a la

page suivante.

LEYG

I11

0 Taille 9 Modeéle a guidage*! 9 Position de montage du moteur/ 0 Type de moteur
16 M Palier lisse Orientation du couvercle du moteur E | Modele absolu sans batierie
25 L Guide a billes Symbole Position de montage | Orientation du couvercle (Moteur pas a pas 24 VDC)
32 du moteur du moteur
Paralléle sur le
40 — dessus _
D %2
D1 Gauche*3
D2 Axial Droite*3
D3 Haut*3
D4 Bas*3
e Pas de vis [mm] 6 Course** *[mm)]
Symbole| LEYG16 LEYG25 |LEYG32/40 Course Note
A 10 12 16 Taille Course admissible
B 5 6 8 30 a 200 16 30, 50, 100, 150, 200
C 2.5 3 4 30 a 300 25/32/40 30, 50, 100, 150, 200, 250, 300
o Option de moteur*® 0 Option de guidage*” 9 Typel/longueur de céble pour I'actionneur
C |Avec couvercle du moteur — Sans option Cable robotique [m]
W | Avec frein/couvercle du moteur F | Avec fonction de rétention de la graisse — Aucun R8 8+8
R1 15 RA 10+8
R3 3 RB 15%8
R5 5 RC 20%8

| Pour plus de détails sur les détecteurs, consultez le catalogue en ligne.

Utilisation de détecteurs pour la série LEYG du modéle a tige-guidée

* Les détecteurs doivent étre insérés par I'avant avec la tige (plaque) qui ressort.

* Les détecteurs ne peuvent pas étre fixés avec les pieces cachées derriere |'accessoire de guidage (le cété de la tige qui ressort).
¢ Veuillez consulter SMC lorsque vous utilisez des détecteurs sur le c6té de la tige qui ressort, car il s'agit d'une commande spéciale.
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Codeur absolu sans batterie : L.
Actionneur/tige de guidage électrique Série LE YG
Labsolu sans balteric poeurpessee2 00— 3

@ Contréleur
— Sans contrbleur
CcHOCI Avec controleur
(2]
................ > C D17IT i
........... l I |
Interface ® Connecteur de communication, cable 1/0*1°
(Entrée/Sortie/Protocole de communication) Montage Symbole Type Interface applicable
Nombre d'axes, 7 Montage par vis — Sans accessoire —
caractéristique spéciale 8+9 Rail DIN Connecteur de communication om
Sjmbole Type i ; S de tvpe droit DeviceNet™ T
Standard| e susoncton e type droi eviceNe w
S10 , Connecteur de communication | CC-Link Ver. 1.10 =l
- - Nombre d’axes, T .
5 |Entréeparaléle(NPN)| @ ractéristi cial araccorden T
6 |Entrée parallgle (PNP)| @ caracteristique speciale 1 Cable I/O (1.5 m) Entré lele (NPN
E| EtherCAT | ® | ® symbol| Nombre | speifications 3 Cable /0 (3 m) ntrée paraliéle (NPN)
™ = Entrée paralléle (PNP)
9 | EtherNet/IP o [ ] 1 1 axe Standard 5 Cable 1/0 (5 m) >
P | PROFINET [ ) [ ] A 11]
D | DeviceNet® [ F 1 axe Vec sous: -l
: fonction STO
L 10-Link [ [ ]
M CC-Link ()
#1 Lorsque [M : palier lisse] est sélectionné, la vitesse maximale du pas de vis [A] est de 400 mm/ des courses de 30 mm max. Vérifiez s'il y a des interférences avec les pieces avant de g
s (a vide, montage horizontal). La vitesse est également limitée avec une charge horizontale/ choisir un modéle. w
momentale. Reportez-vous A Ia rubrique « Sélection du modéle » dans le catalogue en ligne. =7 Disponible uniquement pour les paliers lisses de taille 25, 32 et 40 (voir « Construction » -l

«2 Tailles 25, 32 et 40 uniquement

+3 Taille 16 uniquement dans le catalogue en ligne.)

#8 Fabriqué sur commande

+4 Veuillez consulter SMC pour les courses non standard, qui sont fabriquées sur commande. +9 Le rail DIN n'est pas | j fnard
- - A N . pas inclus. A commander séparément.
#5 | ems}t:? umret |II'T}Ite pour Iezlmode!es a moteur paralléle de taille 32/40 et les courses de 50 mm +10 Sélectionnez « - » pour tout autre nom que DeviceNet™, CC-Link ou entrée paralléle. T
6 anoar);.qu: FI)'gpt(?cfnvSLjAsvi:zLéXvelrrrr(f;i]IIsélicg);re];é:ouvercle du moteur » est sélectionnée ppour les modéles Sélect@onnez «» «§»ou«T» pour DeviceNet™ ou CC-Link. >
a moteur paralléle, le corps du moteur dépasse de l'extrémité du corps pour la taille 40 avec Sélectionnez « - », «1», «3» ou «5 » pour fentrée paralléle. fﬂ
-l
A\Précaution (Lact To contrdl T vend o)
[Produits conformes CE] actionneur et e controleur sont venaus comme un ensemboie.
La conformité CEM a été testée en combinant la série d'actionneurs Assurez-vous que la combinaison du contrd- on
électriques LEF avec la série de contrleurs JXC. ot Ll
La conformité CEM dépend de la fagon dont le client a configuré son leur et de l'actionneur est correcte. -
panneau de commande avec ses autres équipements et cables <Vérifiez les points suivants avant I'utilisation.>
électriques. Par conséquent, la conformité a la directive CEM ne peut pas (1) Vérifiez le numéro de modéle sur 'étiquette de I'actionneur.
étre certifiée pour les pieces SMC incorporées a I'équipement du client Cette référence doit correspondre a celle du contraleur
dans ses conditions de fonctionnement. Le client doit donc vérifier la o . P . \ L
conformité CEM de ses machines et équipements dans leur ensemble. @ Verifiez que la configuration de I'E/S paralléle T
A . . . . . correspond (NPN ou PNP). (2]
[Précautions relatives aux différences de versions du contréleur] - , Ll
Lorsque la série JXC doit étre utilisée en combinaison avec le codeur LEY625MEB_1 00 -
absolu sans batterie, utilisez un contréleur de la version V3.4 ou S3.4 ou _— mn ’
supérieure. Reportez-vous aux pages 179 et 180 pour plus d'informa-
tions.
[Certification UL] \_ © J ":E
Les controleurs de la série JXC utilisés en combinaison avec les « Consultez le manuel d'utilisation pour I'utilisation des produits. w
actionneurs électriques sont certifiés UL. Vous pouvez les télécharger sur notre site Web : https:/www.smc.eu -
3 5 Type & entrée directe 3 2 | Typeaentrée directe 5 Type & entrée directe 5 3 Type & entrée directe 5
Modele | Typea g ooy | TIPCACNCE | ghypugg | TYPCA | ppopNETse, | 1YPEE | TYPEA g, | Typea
program- e!ltree susfoncion 10 | dlirecte sous-fonction STO e!ltree sous-fonction STO ef“ree ef“ree sous-fonction STO ef“ree o
mable directe EtherNet/IP™ directe directe directe directe w
EtherCAT® | ) PROFINET ' | DeviceNet™| 10-Link ) CC-Link =l
Type i~ N '
I ‘ ~—
BRE
-
o]
2
| |
- /] W/ﬂ -
e JXC51
Série JXC61 JXCE1 JXCEF | JXC91 JXCOF | JXCP1 JXCPF | JXCD1 JXCLA1 JXCLF | JXCMA1 E
2 N EtherCAT®|  Enirée directe L Entrée directe Entrée Entrée directe Entrée Entrée Entrée directe Entrée o
t(;‘a:aec;terls- PaIrEa/geIe aentrée | EtherCAT avec Emgﬁlg}%ﬁﬁ EtherNetlP™ avec | directe | PROFINET avec directe directe 0-Link avec directe §
q directe | sousfonction STO sousonction STO | PROFINET | sous-fonction $T0 | DeviceNet™ | |O-Link | sousfonction STO| CC-Link
Moteur compatible Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)
Nombre de données de i
positionnement max. 64 points
Tension d'aimentation 24 VDC
Page de référence 165 | 172
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Serie LEYG
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Caractéristiques techniques

Modéle absolu sans batterie (Moteur pas a pas 24 VDC)

Modeéle LEYG16}'IE LEYG25\'E LEYG32\'E LEYG40\'IE
Accélération/décélération
. 2 3000 [mm/s?] 6 17 30 20 40 60 30 45 60 50 60 80
E Charge Horizonta Accélération/décélération
§ [kg]* 2 2000 [mm/s?] 10 23 35 30 55 70 40 60 80 60 70 90
s 1z ar LT
s Vertical | Accderationldécsléraion| -y S\ 5 51 7 5 7 15 | 29 9 20 | 41 11 25 | 51
i a 3000 [mm/s?]
g Force de poussée [N]*2*3#4 14238 | 27a74 |51a141|63a122|1262238|232a452|80 a 189|156 a 370|296 & 707 | 132 & 283 | 266 a 553 | 562 & 1058
8 | vitesse [mm/s]*4 15a500| 84250 | 42125 [18a500|9a250|5a125|24a500(12a300|6a 150|24a500(12a300|6a 150
-E Accélération /décélération max. [mm/s?] 3000
§ Vitesse de poussée [mm/s]*5 50 max. [ 35 max. [ 30 max. [ 30 max.
» | Répétitivité de positionnement [mm)] +0.02
S [ Mouvement perdu [mm]*® 0.1 max.
2 [Pas de vis [mm] 10 [ 5 |25 [ 12 ] 6 | 3 | 16 ] 8 | 4 | 16 ] 8 | 4
& | Résistance aux chocs/vibrations [m/s2]*7 50/20
:‘;" Type d'actionnement Vis a bille + courroie (LEYGLIL]), Vis a billes (LEYGLICID)
;"_; Type de guidage Palier lisse (LEYGLIM), guide a billes (LEYGLIL)
Plage de température d'utilisation [°C] 5a40
Plage d'humidité ambiante [%HR] 90 max. (sans condensation)
g _|Taille du moteur 28 042 [ [156.4 [ [156.4
22| Type de moteur Modeéle absolu sans batterie (Moteur pas a pas 24 VDC)
‘%% Codeur Modele absolu sans batterie
§% Tension d'alimentation [V] 24 VDC 10 %
S | Consommation électrique [W]*8 #10 43 [ 48 [ 104 [ 106
8§ Type*9 Frein a manque de courant
% 8| Effort de maintien [N] 20 | 3 [ 78 78 | 157 | 2094 | 108 | 216 | 421 [ 127 | 265 [ 519
B 5| Consommation électrique [W]*1° 2.9 5 5 5
88| Tension nominale [V] 24 VDC =10 %

#1

*2
3

%4

%5
*6
*7

%8

%9

Horizontal : un guide externe est nécessaire pour supporter la charge (coefficient de friction du guide : 0.1 max.). La charge réelle et la vitesse de
transfert changent en fonction de I'état du guide externe. La vitesse varie également en fonction de la charge. Cochez la case « Sélection du modele »
ala page 73 et 75.

Vertical : la vitesse varie en fonction de la charge. Cochez la case « Sélection du modéle » a la page 73 et 75.

Fixez les valeurs d'accélération / de décélération a 3000 [mm/s?] max.

L'exactitude de la force de poussée est de +20 % (E.M.).

Les valeurs de la force de poussée pour le LEYG16LICIE sont de 20 & 65%, pour le LEYG25LILIE sont de 30 a 50%, pour le LEYG32[LILIE de 30 a
70 %, et pour le LEYG40JCJE de 35 a 65 %.

Les valeurs de la force de poussée changent en fonction du rapport cyclique et de la vitesse de poussée. Consultez la rubrique « Sélection du

modeéle » dans le catalogue en ligne.

La vitesse et la force peuvent varier en fonction de la longueur du cable, de la charge et des conditions de montage. En outre, si la longueur du cable
dépasse 5 m, elle diminuera jusqu'a 10 % pour chaque 5 m. (A 15 m : réduit jusqu'a 20 %)

Lorsque [M : palier lisse] est sélectionné, la vitesse maximale du pas de vis [A] est de 400 mm/s (a vide, montage horizontal).

La vitesse est également limitée avec une charge horizontale/momentale. Reportez-vous a la rubrique « Sélection du modéle » dans le catalogue en ligne.
La vitesse autorisée pour l'opération de poussée.

Une valeur de référence pour la correction d'une erreur dans l'opération réciproque

Résistance aux chocs : aucun dysfonctionnement ne s'est produit lorsqu'il a été testé avec un testeur de chute a la fois dans le sens axial et dans le
sens perpendiculaire au pas de vis. (Le test a été effectué avec I'actionneur dans I'état initial.)

Résistance aux vibrations : aucun dysfonctionnement ne s'est produit lors d'un test effectué entre 45 et 2000 Hz. Le test a été effectué a la fois dans un
sens axiale et dans un sens perpendiculaire au pas de vis. (Le test a été effectué avec I'actionneur dans I'état initial).

La consommation électrique instantanée maximale (y compris le contréleur) correspond au moment ou l'actionneur fonctionne. Cette valeur peut étre
utilisée pour la sélection de I'alimentation électrique.

Avec frein uniquement

#10 Tenir compte de la consommation électrique du frein dans la définition de I'alimentation électrique.
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Codeur absolu sans batterie :
Actionneur/tige de guidage électrique

Serie LEYG

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Masse
Masse : Moteur paralléle sur le dessus
Série LEYG16MLIE LEYG25MLIE LEYG32MLIE
Course [mm] 30 50 100 150 200 30 50 100 150 200 250 300 30 50 100 150 200 250 300
Masse du produit [kg] 1 114 | 1.37 | 1.66 | 1.83 1.7 1.89 | 2.21 2.63 | 2.97 | 3.31 3.57 | 2.95 | 3.21 3.76 | 432 | 499 | 548 | 5.92
Série LEYG16LCIE LEYG25LLIE LEYG32LIE
Course [mm] 30 50 100 150 200 30 50 100 150 200 250 300 30 50 100 150 200 250 300
Masse du produit [kg] | 1.01 114 | 1.31 1.6 175 | 1.71 | 192 | 216 | 259 | 285 | 3.17 | 3.41 | 295 | 3.22 | 3.61 | 4.16 4.7 5.21 5.6
Série LEYG40MLCIE LEYG40LLIE
Course [mm] 30 50 100 150 200 250 300 30 50 100 150 200 250 300
Masse du produit [kg] | 3.26 | 3.52 | 4.07 | 4.63 5.3 579 | 623 | 3.26 | 3.563 | 3.92 | 447 | 5.01 | 5,52 | 5.91
Masse : modéle a moteur en ligne
Série LEYG16MLIE LEYG25MLIE LEYG32MLIE
Course [mm] 30 50 100 150 200 30 50 100 150 200 250 300 30 50 100 150 200 250 300
Masse du produit[kg] | 0.97 | 1.11 | 1.34 | 1.68 1.8 1.09 | 1.88 | 220 | 2.62 | 296 | 3.30 | 3.56 | 2.96 | 3.20 | 3.75 | 4.81 | 498 | 547 | 591
Série LEYG16LLIE LEYG25LLIE LEYG32LIE
Course [mm] 30 50 100 150 | 200 30 50 100 150 | 200 | 250 | 300 30 50 100 150 | 200 | 250 | 300
Masse du produit [kg] | 0.98 | 1.11 128 | 1.57 | 1.72 | 1.70 | 1.91 215 | 258 | 2.84 | 3.16 | 340 | 254 | 3.21 3.60 | 415 | 469 | 520 | 5.59
Série LEYG40MLIE LEYG40LLIE
Course [mm] 30 50 100 150 200 250 300 30 50 100 150 200 250 300
Masse du produit [kg] | 3.25 | 3.51 | 4.06 | 462 | 525 | 578 | 6.22 | 3.25 | 3.52 | 3.91 | 446 | 500 | 551 | 5.90
Masse supplémentaire (kg)
Taille 16 25 32 40
Frein/capot du moteur 0.16 0.29 0.57 0.57
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Serie LEYG
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Construction

25
Modele a moteur paralléle sur le dessus : LEYG 25 E % @\@\ J)
[ \ S D /.

/®
®

—

‘Azf

@I T_'J,:’
a— Mﬁ‘*w\.
| -
[/ l A
rouer SOV AINON.
Moteur paralléle sur le dessus, avec frein/ Modéle a moteur paralléle sur le dessus : LEYG16E

capot du moteur

A

L

]

(mm]

Modéle a moteur en ligne Modéle a moteur en ligne, avec frein/capot du moteur

NI\ O,

7! _ Jj‘ ' =

|
| —

O - - - - I
O

4l
NF

L

=

10 394@0

@ 3 @
Modeéle a moteur en ligne : /

LEYG16E /
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Modéle a codeur absolu sans batterie

Modeéle a tige-guidée Série LEYG
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Construction
Lorsque la fonction de rétention de la graisse est sélectionnée
16
LEYGLIM LEYG % M : course max. 50 LEYG %% mMOX g -LIJF : course max. 50
40
BODB Q@
T [} | - }
- _ ]
J © ©
Z— I
& - ﬂ ) f[e=; LEYG 33 M: course supérieure a 50
‘ ‘ 40
I I -
B ® =1
I
— * Un élément en feutre est inséré pour
maintenir la graisse de la partie coulissante
du palier lisse. Cela étend la durée de vie
de la partie coulissant, mais ne la garantit
pas de maniére permanente.
LEYG16L : course max. 30
LEYGLIL 25
@ B LEYG 32 L : course max. 100
_' )
= e e | = = )
= % 2l o

[\ g — Y

LEYG16L : course supérieure a 30, course max. 100

i
ﬁ

l©; 2.2
- I | 16
- LEYG gg L : course supérieure a 100
y_7
Nomenclature

N° Description Matériaux Note N° Description Matériaux Note
1 |Corps Alliage d'aluminium Anodisé 28 | Plaque Alliage d'aluminium Anodisé
2 | Tige de la vis a billes Alliage d'acier 29 | Vis dubouchon de montage de a plaque Acier carbone Nickelage
3 | Ecrou de vis a billes | Résine synthétique/aliage en acier 30 | Vis du bouchon de guidage Acier carbone Nickelage
4 | Piston Alliage d'aluminium 31 | Palier lisse Alliage pour coussinet
5 | Tige de piston Acier inoxydable Chromage dur 32 | Réservoir de lubrifiant Feutre
6 | Nez du vérin Alliage d'aluminium 33 | Support Résine synthétique
7 | Support de palier | Alliage d'aluminium 34 | Circlip Acier pour ressort | Revétement de phosphate
8 | Butée de rotation Résine synthétique 35 | Guide a billes —
9 |Prise Acier carbone & découpe universelle Nickelage 36 | Entretoise Alliage d'aluminium Chromatation
10 | Arbre connecté Acier carbone & découpe universelle Nickelage 37 | Bloc moteur Alliage d'aluminium Anodisé
11 | Coussinet Alliage pour coussinet 38 | Adaptateur de moteur | Alliage d'aluminium | Anodisé/LEY16, 25 uniquement
12 | Coussinet — 39 | Moyeu Alliage d'aluminium
13 | Caisson de retour Aluminium moulé Revétement 40 | Croisillon NBR
14 | Plaque de retour Aluminium moulé Revétement a1 Capot du moteur Alliage d'aluminium Uniquement « Avec frein/capot
15 | Aimant — avec frein de moteur »/LEY25, 32, 40
16 | Support du joint racleur | Acier inoxydable Course 101 mm min. 42 Support de Alliage d'aluminium Uniquement « Avec frein/capot
17 | Joint racleur Résine synthétique | Course 101 mm min. couvercle de moteur »/LEY25, 32, 40
18 | Poulie de la tige de vis | Alliage d'aluminium 43 |Fond avant Alliage d'aluminium | Anodisé/LEY16 uniquement
19 | Poulie de moteur Alliage d'aluminium 44 | Bague en caoutchouc NBR LEY16 uniquement
20 | Courroie — R i N i o
21 [Joint NBR Pieces de rechange/courroie  Piéces de rechangel/kit de lubrification
22 | Circlip Acier pour ressort | Revétement de phosphate N° | Taille | Référence Partie appliquée Référence
23 | Moteur — 16 LE-D-2-7 Tige de piston | GR-S-010 (10 g)
24 | Caot du moteur _|Aliage daluminium | Anodisé/LEY16 uniquement 20 25 LE-D-2-2 Tige de guide GR-8-020 (20 g)

P Résine synthétique 32,40 | LE-D-2-3 = Appliquez périodiquement de la graisse
25 | Fil noyé Résine synthétique | Uniquement « avec capot du moteur » sur la tige de l'axe.
26 | Fixation du guide | Alliage d'aluminium Anodisé La graisse doit &tre appliquée lorsque
27 | Tige de guide Acier carbone 1 million de cycles ou 200 km ont été

O

atteints, selon la premiére éventualité.
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Serie LEYG
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : Moteur paralléle sur le dessus

+1 Intervalle sur lequel la tige peut se
déplacer lorsqu'elle retourne a l'origine.
Veillez a ce que les pieces montées sur
la tige ne génent pas les autres pieces et
les équipements autour de la table.

@ XA H9 profondeur XA 4 x OA prof. taraudage OB

*2 Position aprés retour a l'origine
=3 [ ] pour les cas ol le sens du retour a — 2x NA
l'origine a changé - E — 1 prof. taraudage NC
*4 Les trous traversants ne peuvent pas 0©\‘¢> Qo( /
étre utilisés pour la taille 32/40 avec © [c] .
courses de 50 mm max. * A~@ - - 4 E Section XX
rConnecteur- © © ©—P ] \,
A oS @\ oS Détails de la
Cable du moteur — — — XA H9 section Y
(0.5) Section XX
WB 4 x OA traversant
4 WA ©
4 x NA WC + Course © ﬂXfA I(-j|9 "
rofondeur
prof. taraudage NB Fi de course P
[Origine]*3
Plage d'utiisation de la tige*!
[2] 2 Origine*?
© S / [Fin de course] Section XX
= | 1 \Q(o o) i
G
] h
< O @ 9 O) = I ——— (S29) C) < © °¢U’
S| 3 < BN \ “I To==g]
% L] =] = U]
M 05| M c Y X
EA FA | |FB B + Course T
EB Course A +Course EH
LEYGLIL (Guide a billes)  [mm) _ LEYGLIM (Palier lisse) _(mm)
I — | ;
Taille | Plage de course L | DB o o Taille | Plage de course L | DB
Course max. 90 75 <« ‘ Course max. 64 | 51.5
16 [ Course min. 91, course max 100 95 8 x Qi | = = ¢ |Cousemin. 65 cousemax. 90| 74.5 |
Course min. 101, course max. 200 | 105 Q Couse min. 91, course mas. 100 95
Course max. 114 | 91 ) 6 Course min. 101, course max. 200 | 105
25 | Coursemin. 15, coursemax. 190 | 115 | 10 z B i . COU‘I'SG max. 59 | 67.5
Course min. 191, course max. 300 | 133 — 25 | Course min. 60, course max. 185{ 100.5| 12
32 Course max. 114 | 97.5 g (0.5) 4 x @ G raversant Course min. 186, course max. 300 | 138
40 Course min. 15, course max. 190 | 116.5| 13 Q Z WA 32 : CO“,’SSes max. S‘ﬁ% 17047 s
Course min. 191, course max. 300 | 134 OUISE 1in. 9o, COLISE ma.
L +Course 40 Course min. 181, course max. 300 | 144
LEYGLCIM, LEYGLCIL Communes [mm]
Taille | Plage de course A B C DA | EA |EB |EH | EV | FA | FB | FC G GA H J K M NA | NB | NC
Course max. 39 109 905 37
16 | Course min. 40, course max. 100 i 52 16 35 69 83 | 411 8 10.5 85| 43 | 318 | 97.3| 248 | 23 | 25.5 |M4x07 7 55
Course min. 101, coursemax. 200 | 129 [110.5| 82
Course max. 39 50
Course min. 40, course max. 100 15| 116 67.5
25 | Course min. 101, course max, 124 i 20 46 85 | 103 | 52.3 11 145|125 | 54 | 403 | 988|308 | 29 | 34 |[M5x08 8 6.5
Course min. 125, course max. 200 | 166.5 | 141 84.5
Course min. 201, course max. 300 102
Course max. 39 55
32 Course min. 40, course max. 100 1605130 68
40 Course min. 101, course max, 124 25 60 101 123 | 63.8 12 185 | 16.5 | 54 | 50.3 [125.3| 38.3 | 30 |40 |M6x1.0| 10 8.5
Course min. 125, course max. 200 | 190.5 | 160 85
Course min. 201, course max. 300 102
. X2
Taille | Plagedecourse | OA | OB | P Q S T T2 U | WA | WB | WC Tk R R X | XA | XB Y Z
Course max. 39 25 19 55
16 | Course min. 40, course max. 100 |/M5x 0.8| 10 65 15 25 79 — 6.8 40 | 26.5 100.5 145.5 44 3 4 225 | 6.5
Course min. 101, course max. 200 70 | 415 | 75
Course max. 39 35 26 70
Course min. 40, course max. 100 50 | 335
25 | Course min. 101, course max. 124 |M6 x 1.0{ 12 80 18 30 95 | 7.5 6.8 i 88.5 129 54 4 5 26.5 | 8.5
Course min. 125, course max. 200 70 | 435 | 95
Course min. 201, course max. 300 85 51
Course max. 39 40 | 28.5 75
Course min. 40, course max. 100 50 | 335
32 | Course min. 101, course max. 124 [M6x 1.0| 12 95 28 40 117 | 85 7.3 | 98.5 141.5 64 5 6 34 8.5
Course min. 125, course max. 200 70 | 43.5 | 105
Course min. 201, course max. 300 85 51
Course max. 39 40 | 28.5
: 75
Course min. 40, course max. 100 50 | 335
40 | Course min. 101, course max. 124 [M6x 1.0{ 12 95 28 40 117 | 85 | 7.3 ) 120.5 163.5 64 5 6 34 8.5
Course min. 125, course max. 200 70 | 43.5 | 105
Course min. 201, course max. 300 85 51
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Modéle a codeur absolu sans batterie
Modéle a tige-guidée

Dimensions: Moteur paralléle sur le dessus

Serie LEYG

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

25 A
Avec verrouillage/couvercle du moteur: LEYGg%ED(B:-DW
Lock cable
Motor cable v %
X2 4 g’
i A
N §
d
A
Avec couvercle du moteur: LEYG16ECB:-I:|C
X2
0
0

Longueur du cable =~ 250

Longueur du cable = 250

A
Avec verrouillage/couvercle du moteur: LEYG16EB-[/W
C

Longueur du cable = 250

Longueur du cable ~ 350

X2

O
2

——Connecteur

Cable
du frein

Cable du
moteur

15

20

24

24
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Searie LEYG
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : moteur en ligne

@ XA H9 profondeur XA

4 x OA prof. taraudage OB

. —— :
+1 Intervalle sur lequel la tige peut se @{/ é/% 2 x NA prof. taraudage NC 4
déplacer lorsqu'elle retourne a O
l'origine. ® O
Veillez a ce que les piéces montées - B B B B B v
sur la tige ne génent pas les autres N
piéces et les équipements autour & © 05 c
de la tige. © @\\ © . -5 |
*2 Position aprés retour a l'origine —1 m Section XX FB
3 [ ]. pour les cas ol le sens du retour (O?) Section XX x —Connecteur
a l'origine a changé WB Cable du moteur
Y4 WA s .
XA Hg Détails de la section Y
WC + Course —
o
8
u
< 0
o
Plage d'utilisation 8 v © 4 x OA traversant
de la tige*! o 8
Fin de course e Origine*2 % _
N 1eR | —= =1
[Origine]*3 [Fin de course] 5
o
| [21,]| Course || 2 (FC) = ) Section XX
] S (o))
-  — F— o - - > ,« o [7)]
—_— | = it ( i
-
C YD 5
B +Course X2 OXAHY
A +Course profondeur XA
LEYGLIL (Guide a billes) [mm] M — = LEYGLIM (Palier lisse) [mm]
oy
Taille | Plage de course L | DB = e Taille | Plage de course L | DB |
Course max. 90 | 75 o g l - - - Course max. 64 | 51.5
16 | Course min. 91, course max. 100 | 95 8 Q | 16 Course min. 65, course max. 90 | 74.5 10
Course min, 101, course max. 200 | 105 Course min. 91, course max. 100| 95
Course max. 114 | 91 © G; Course min. 101, course max. 200 | 105
25 | Course min. 115, course max. 190 | 115 10 1 I — - \ I — Course max. 59 67.5
Course min. 191, course max. 300 | 133 ml (05 4x0 G 25 | Course min. 60, course max. 185 | 100.5| 12
3o | Course max. 114 | 97.5 o Y4 WA \traversant Course min. 186, course max. 300 | 138
40 Course min. 115, course max. 190 [ 116.5| 13 Q L +Course 32 Course max. 54 | 74
Course min. 191, course max. 300 | 134 40 Course min. 55, course max. 180 | 107 16
Course min. 181, course max. 300 | 144
LEYGLCIM, LEYGLCIL Communes [mm]
Taille | Plage de course : A — B Cc CL|CV | DA EB | EH | EV|FA | FB|FC| G |GA| H J K NA NC
Sans frein_|Avec frein
Course max. 39 37 1
16 [Cousemin. O cousemee 0] 1945 | 2395 | 94 5 | _ | 16| 69| 83 |41.1| 8 |105| 85| 43 |31.8|423|248| 23 [Max07| 55
Course min. 101, course max.200| 214.5 | 259.5 |[114 82
Course max. 39 50
Course min. 40, course max. 100 A | 20 s 67.5
25 | Course min. 101, course max. 124 | 46 | 54.5| 20 85 | 103 | 52.3 | 11 |145|125| 54 | 40.3 |61.3|30.8| 29 |[M5x0.8| 6.5
Course min. 125, course max. 200| 234.5 | 275 140.5| 84.5
Course min. 201, course max. 300 102
Coqrse max. 39 230 275 128 55
Course min. 40, course max. 100 68
32 | Course min. 101, course max. 124 60 |685| 25 | 101 | 123 | 638 | 12 |185|16.5| 54 | 50.3 |75.8|38.3| 30 |[M6x1.0| 85
Course min. 125, course max. 200| 262 305 158 85
Course min. 201, course max. 300 102
Course max. 39 55
Course min. 40, course max. 100 A Ao iz 68
40  |Course min. 101, course max. 124 60 | 685 | 25 | 101 | 123 | 63.8 | 12 | 185|165 | 5.4 |50.3 |75.8 [38.3 | 30 |M6x1.0| 85
Course min. 125, course max. 200| 284 327 158 85
Course min. 201, course max. 300 102
i X2 +1 Reportez-
Taille | Plagedecourse |OA /OB | P | Q | § | T |T2| U |WA WB WC| X Aveocapo du moleur | s i il R vous ala
Course max. 39 V5 x 25 |19 55 page 88.
16 | Course min. 40, course max. 100 08 10 65 15 25 79| — | 68 [ 40 |265 44 82 127 3 4 24 | 6.5
Course min. 101, course max. 200 |~ 70 [415| 75
Course max. 39 35 |26
; 70
Course min. 40, course max. 100 V6 x 50 |335
25 | Course min. 101, course max. 124 | 10 12 80 18 30 95 | 75 | 6.8 i 54 68.5 109 4 5 26 | 85
Course min. 125, course max. 200 | 70 [435| 95
Course min. 201, course max. 300 85 |51
Course max. 39 40 | 28.5 75
Course min. 40, course max. 100 V6 x 50 |335
32 | Course min. 101, course max. 124 10 12 95 28 40 (117 | 85 | 7.3 | 64 735 116.5 5 6 32 | 85
Course min. 125, course max. 200 | 70 [43.5] 105
Course min. 201, course max. 300 85 |51
Course max. 39 40 | 285
: 75
Course min. 40, course max. 100 V6 x 50 |335
40 | Course min. 101, course max. 124 10 12 95 28 40 (117 | 85 | 7.3 | 64 95.5 138.5 5] 6 32 | 85
Course min. 125, course max. 200 | 70 [43.5 | 105
Course min. 201, course max. 300 85 |51
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Modeéle a codeur absolu sans batterie L.
Modéle a tige-guidée Seérie LE YG 16E

Dimensions : moteur en ligne

25 A
Avec frein/couvercle de moteur: LEYG32DE[L1B-[1W i
40 C w
-l
§ § ——Connecteur
Jd ?1 15
) i)
@ &g Cable d E
able du
% Cable du moteur % frein “’E}' & L_IIJ
3 Cable du frein 2
> = ]
- S ' S Cable du
\ moteur
[ t >
o 24 1]
i -l
[mm]
X Taille| Plage de la course T2 X2 L H CvV —
A + Course
16 | oourse 100 max. 75 | 108 | 35 | 423 | —
DD Course 101 min., 300 max. ' ’ g
Course 100 max. (11}
7.5 109 46 61.3 | 54.4
ﬁ \k 2= Course 101 min., 300 max. -
S Course 100
i A ourse 100 max. . » .
N7 T 32 Course 101 min., 300 max. 5 6.5 60 58| 685
6 B g | Course 100 max. 75 | 1385 60 | 75.8 | 685 =
L Course 101 min., 300 max. ’ ’ ’ ' (Iﬂ
+1 Se référer au tableau ci-dessous. |
A
Avec couvercle de moteur: LEYG16DLIE B-LIC )
C 1]
-l
Longueur de céble ~ 250
Dimensions H (Taille 16) S
Orientation du couvercle H
du moteur (:,E)
- : D1 423 w
D> 42.3 -
Ds 55.1
D4 47
— L
o i i I
— i
-l
Y X2
A + Course
o
A Y
Avec frein/couvercle de moteur: LEYG16DLIEB-W
C Orientation du couvercle du moteur —
Longueur de cable =~ 350 -
©
-
Q
D1 D2 P
5
-
D
: | s s 5 O
X
=1 v S
Surface de
X2 Longueur de cable ~ 250 D3 | surface de v | Da | montage
montage (Y]
N
(8}
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Série LEYG
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Bloc support

@®Guide d'utilisation du bloc support

Lorsque la course dépasse 100 mm et que le montage est

horizontal, le corps plie. Il est recommandé de monter le bloc
support. (Veuillez le commander séparément selon les
modéles indiqués ci-dessous.)

Modéle de bloc support

LEYG-S

016

EB

iTaiIIe

016 | Pour la taille 16
025 | Pour la taille 25
032 |Pour tailles 32, 40

Bloc support

Bloc support

Vis de montage du corps

,?@; So |

(6]
[ 1] 2 x OA prof. taraudage OB
p g
— 2 x @ G traversant
L (0.5) ST
WC + Course
A\Précaution
N'installez pas le corps en utilisant uniquement un bloc support.
Le bloc support ne doit étre utilisé que pour soutenir.
[mm]
Taille Modéle Plage de course EB G GA OA OB ST | wWC X
Course max. 100 55
- 69 4.3 31.8 M5 x 0.8 10 16 44
16 LEYG-S016 Course min. 101, course max. 200 X 75
Course max. 100 70
25 | LEYG-S025 e 85 | 54 | 403 | M6x1.0 12 | 20 54
Course min. 101, course max. 300 95
32 Course max. 100 75
- 101 5.4 50.3 M6 x 1.0 12 22 64
40 LEYG-S032 Course min. 101, course max. 300 &4) |« ) X 105

# Le bloc support est livré avec deux vis de montage du corps.
= Les trous traversants du LEYG-S032 ne peuvent pas étre utilisés pour le modele a moteur paralléle sur le dessus. Utilisez les taraudages sur le fonds.

89

O



Modeéle a codeur absolu sans batterie

Tables linéaires

Modele haute précision série LESYH .91

F

‘ LER H LEHF ‘ LESH E LESYH ‘ LEYG H LEY H LEFB H LEFS ‘

JXC51/61

JXCU1

Controdleurs XD
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Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 Vcc)

Table linéaire/Modeéle haute précision

Serie LESYH
Sélection du modele

Procédure de sélection

Procédure de sélection du controle de positionnement

Vérifiez le rapport g - Vérifiez le
m charge- vitesse. -@ U [ EES 66 B m moment admissible

Exemple de sélection

2ER) Vérifiez le rapport charge-vitesse. <Graphique vitesse-charge> (page 93) C onditions d'utilisation

Sélectionnez un modele en fonction de la masse de la piece et de la vitesse ® Masse de la piece : 1 [kg] ® Conditions de
en vous référant au graphique vitesse-charge. e Vitesse : 200 [mm/s] ~ Montage de la piece :
Exemple de sélection) Le LESYH16[JEB-50 peut étre temporairement sélectionné @ Sens de montage : vertical
comme candidat possible sur la base du graphique a droite.
M Vérifiez le t d I ® Course : 50 [mm]
erifiez le temps de cycle. ® Accélération/Décélération :
Calculez le temps de cycle suivant Exemple de calcul) 3000 [mm/s?]
la méthode ci-dessous. Les valeurs T1 a T4 sont calculées comme suit.
® Temps decycle:0.5s
Temps de cycle :
T1 =V/a1 = 200/3000 = 0.07 [s],

T est obtenu par I'équation suivante.
T=T1+T2+T3+T4[s]|

T3 =V/a2 =200/3000 = 0.07 [s
I<] LESYH16[JJ/Moteur pas a pas Vertical

_L-05-V-(T1+T3)

® T1 : |le temps d'accélération et T2 16
T3 : le temps de décélération sont v 14 ‘ ‘ ‘ ‘
obtenus par I'équation suivante. 50 - 0.5 - 200 - (0.07 + 0.07) 12 Pas de vis 6 : LESYH16[]EB
= =1
200 —
T1=V/al[s]| | T3=V/a2]s] | 710 L
=0.18[s] T s
® T2 : le temps de vitesse constante T4 =0.15 [s] S 6 )\ Pas de vis 12 : LESYH16[JEA
est obtenu par I'équation suivante. § 4 \‘
o L-05-V-(T1+T3) o Le temps de cycle est obtenu comme suit. % S
= S = 0
v T=T1+T2+T3+T4 0 100 200 300 400 500
=0.07 +0.18 + 0.07 + 0.15 ]
® T4 : le temps de stabilisation varie = 0.47 [s] Vitesse [mm/s]
en fonction des conditions telles <Graphique vitesse-charge>

que le type de moteur, la charge

et les données de positionnement.
Par conséquent, calculez le L+ course [mm] -
temps de stabilisation en vous v EV'te§s? [mmys] -~ ;
référant a la valeur ci-dessous. - al : accélération [mm/s' -~

» L4 . ( e e .
a2 : décélération [mm/s?] - (Conditions d'utilisation
T4 =0.15[s] at / a2 S . .
/ o \ T1: temps d'accélération [s] -~ Temps pour atteindre la vitesse de

consigne
T2 :temps de vitesse constante [5] -~ Temps durant lequel 'actionneur

conditions d'utilisation)

- (conditions d'utilisation)
Conditions d'utilisation)
)

Vitesse : V [mm/s]

- Temps [s] o fonctionne?vites§econstanle
T1 T2 T3 |14 T3 : temps de décélération [s] -~ Temps depuis le début du
fonctionnement a vitesse constante
jusqua larrét

T4 : temps de stabilisation [3] -~ Temps jusqua la fin du positionnement

LESYH16/Tangage
Vérifiez le moment admissible 2000
<Moment statique admissible> (page 93)
<Moment dynamique admissible> (pages 95, 96) 1500
Vérifiez que le moment qui s'applique a l'actionneur se situe = \
dans la plage admissible en conditions statique et dynamique. % 1000 \
-
500 \
2004 N—_|
0
012 4 6 8 10 12
Charge m [kg]
Sur la base du calcul ci-dessus, le LESYH16[EB-50 devrait étre sélectionné. <Moment dynamique admissible>
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Sélection du modele Série LESY

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 Vcc)

Procédure de sélection

Procédure de sélection du contrdle de positionnement )
L
Vérifiez la force Vérifiez la force Vérifiez le coefficient Etape 4 Vérifiez le moment 'ﬂ
requise. de poussée. de service. admissible
Exemple de sélection m
Conditions d'utilisation [ ] N ] ) h
® Force de poussée : 150 N @ Position de montage : verticale vers le haut |
® Masse de la piece : 1 kg ® Temps de poussée + Opération (A): 1.5s
® Vitesse : 100 mm/s ® Temps de cycle complet (B) : 10 s
® Course : 100 mm E
| . J J
EEXY) veritiez 1a force requise. Masse de la table Unité [kg]
A . ) N Course [mm]
Ca[cuk_ez la force apprommanve de poussée requise pour une Modele 50 75 100 150 o
opération de poussée. LESYHS 0.2 0.3 — — S
Exemple de sélection) @ Force de poussée : 150 [N] - - w
A LESYH16 0.4 — 0.7 —
® Masse de la piece : 1 [kg] -l
. L o LESYH25 0.9 — 1.3 1.7
La force requise approximative peut étre établie a - —~ - -
150 + 10 = 160 [N] # Sila position de montage est verticale vers le haut, ajoutez la masse de la table. ———
Sélectionnez un modéle en fonction de la force requise approximative | ESYH16JE[/Absolu sans batterie T
en vous référant aux caractéristiques techniques (page 101). 200 ‘ ‘ ‘ ‘ >
Exemple de sélection en fonction dgs cqractenshques techniques) 350 |- Pas de vis 6 : LESYH16LJEB (I.{J)
® Force requise approximative : 160 [N] 300 o
® Vitesse : 100 [mm/s] — 250
Le LESYH16LIEA peut étre temporairement % 200
sélectionné comme candidat possible. O 150
Calculez ensuite la force requise pour une opération de poussée. | £ 100 = ‘\ i [72)
Si la position de montage est verticale vers le haut, ajoutez 50 Pas de vis 12 : LESYH16[ JEA— H
la masse de la table de I'actionneur. o35 20 4‘5 5‘0 5‘5 éo '6‘5 -
Exemple de sélection en fonction de la masse de la table) Valeur de consigne de la force de poussée [%]
e Masse de la table LESYH16JEA : 0.7 [kg] 9 P ° —
La force requise peut étre établie a 160 + 7 = 167 [N].  <Graphique valeur de consigne de la force de poussée-force> T
g p Coefficient de service admissible ]
Vérifiez la force de poussée. R w
Graphique valeur de consigne de la force de poussée-force> (page 5) Moteur pas-a-pas (Servo 24 Vcc) -
<Graphiq 9 P pag Valeur de consigne de la force de poussée [%] |Coefficient de service [%]| Temps de poussée continue [min]
Sélectionnez un modéle en fonction de la force requise en vous référant au 35 — — e
graphique valeur de consigne de la force de poussée-force, et vérifiez la 50 max. 30 max. 5 max.
valeur de consigne de la force de poussée. 70 max. 20 max. 3 max. LL
Exemple de sélection sur la base du graphique a droite) i ] E
® Force requise : 167 [N] Controle de poussée 0
Le LESYH 1 6 [JEA peut étre temporairement C ‘ ‘
sélectionné comme candidat possible. S —
La valeur de consigne de la force de poussée est 64 [%]. §
w Vérifiez le coefficient de service. o«
Vérifiez le coefficient de service admissible en fonction de la valeur w
: < Temps -l
de consigne de la force de poussée.
Exemple de sélection en fonction du coefficient de service admissible) A
® Valeur de consigne de la force de poussée : 64 [%]
Le coefficient de service admissible peut étre établi a 20 [%)]. B -
Calculez le coefficient de service pour les conditions d'utilisation et LESYH16/Tangage g
vérifiez qu'il n'est pas supérieur au coefficient de service admissible. — 2000 0
Exemple de sélection) ® Temps de poussée + Opération (A) : 1.5s §<)
® Temps de cycle complet (B) : 10 s )
Le coefficient de service peut étre établi a 1.5/10 x 100 = 15 [%)] et | 1500
se situe dans la plage admissible. — \
€ -
z . L. E 1000 O
el X Vérifiez le moment admissible ® \ §<>
<Moment statique admissible> (page 93) 5001\ )
<Moment dynamique admissible> (pages 95, 96) m \|
B <D~ ) Me 2004 N
T P . Ao . . Pe—
Vérifiez que le moment qui s'applique a l'actionneur se situe Ls 0
dans la plage admissible en conditions statique et dynamique. 012 4 6 81012
Charge m [kg]
Sur la base du calcul ci-dessus, le LESYH16JEA-100 devrait étre sélectionné. <Moment dynamique admissible>
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Série LESYH
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Graphique vitesse-charge (guide)

LESYHS8LIE
Horizontal Vertical
8 8
7 7
Pas de vis 2.5: LESYH8[IC
6 6 -~
v
S  5Pas de vis 2.5: LESYHS[IC T 5 5
2 / \ 2 \
o 4 ‘ : o 4 v :
8 / Pas de vis 5: LESYH8[IB 5 \ Pas de vis 5: LESYH8[IB
o 3 F | | o 3 ~
5 / / Pas de vis 10: LESYH8[JA 5 \/\
V B - Pas de vis 10: LESYH8[JA
1 1
0 0
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500
Vitesse [mm/s] Vitesse [mm/s]
LESYH16LIE
Horizontal Vertical
16 16 ‘ ‘
14 14 = ‘
Pas de vis 6: LESYH16[JEB
12 : 12 —
Pas de vis 6: LESYH16]EB \
S 10 S 10 [}
= Pas de vis 12: LESYH16[JEA = 1
S s 5 s \
g ) g \
o 6 G c 6 A
N Pas de vis 12: LESYH16[JEA
4 4 S
\
2 2 S
\
0 0
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500
Vitesse [mm/s] Vitesse [mm/s]
LESYH25[IE
Horizontal Vertical
24 24 i i
Pas de vis 8: LESYH25[]EB
20 20 -
Pas de vis 8: LESYH25(JEB \
— 16 _. 16
2 . 2 \
Y Pas de vis 16: LESYH25[]EA Py \
o 12 o> 12 %
©
5 . 5 . A—\_Pas de vis 16: LESYH25JEA
'y \\
1y
4 4
0 0
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500
Vitesse [mm/s] Vitesse [mm/s]
Moment statique admissible
Modéle LESYH8 LESYH16 LESYH25
Course [mm] 50 | 75 50 100 50 100 | 150
Tangage [N-m]
1 26 43 77 112 155
Lacet [N-m]
Roulis [N-m] 12 48 146 177 152
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Sélection du modele Série LES YH
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 Vcc)

Graphique valeur de consigne de la force de poussée-force

LESYHS8[LIELI
160
]
140 Pas de vis 2.5: LESYH8[IEC
120 —
= 100 —
5 A Pas de vis 5: LESYH8[IEB
o 80
= /
40 "
20 |
Pas‘ de vi§ 10: I‘.ESYI‘-IBDE‘I-\
0 30 40 50 60 70 80
Valeur de consigne de la force de poussée [%]
LESYH16LIEL]
400
]
350 Pas de vis 6: LESYH16[ IEB
300
= 250
8 200 —
o —
L 150 —
/—r
]
100 — Pas de vis 12: LESYH16[JEA — |
50
0
30 40 50 60 70 80
Valeur de consigne de la force de poussée [%]
LESYH25[]EL]
450
400 ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ,/
Pas de vis 8: LESYH25(JEB __—"]
350 —
__ 300
Z 1
P ——
5 e
100 L Pas de vis 16: LESYH25[ ]EA
50
0
30 40 50 60 70 80
Valeur de consigne de la force de poussée [%]

O
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Serie LESYH
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

= Ce graphique indique le porte-a-faux admissible (guide) lorsque le centre de gravité de la
piece dépasse d'un coté. Pour sélectionner le porte-a-faux, reportez-vous au « Calcul du
facteur de charge du guide » ou au logiciel de sélection des modéles d'actionneurs élec-

Moment dynamique admissible triques pour vérification sur le site https://www.smc.eu

Accélération/Décélération 5000 mm/s2
(= by
S Sens de la charge en porte-a-faux Modéle
S | m: charge [kg]
& | Me : moment admissible [N-m]
O | L: porte-a-faux au centre de gravité de la charge [mm] LESYHS LESYH16 LESYH25
1000 \ 1000 2000
800 \ 800 1500
L1 T T T
E 600 E 600 £
" ( X E \\ E E 1000
e o 400 o 400 h
m N \ 500
200 200 N N
0 0 0
0 05 1 15 2 0 2 4 6 8 0 4 8 12
Charge m [kg] Charge m [kg] Charge m [kg]
500 900 1500
S
3 400 \ 750 \ 1250 \
S
@ L2 T 300 T 600 £ 1000 \
£ E \ E 40 £ 750
= ~ N, ] ~
o Me Y S 200 3 - \
2 °|° N 300 500
S " 100 S N N
N 150 ™ 250 ™~
=
o 0 0 0
T 0 05 1 15 2 0 2 4 6 8 0 4 8 12
Charge m [kg] Charge m [kg] Charge m [kg]
2000 2000 3000
Me \ 2500
1500 1500
O\ - \ - — 2000
m E N E £ \
E 1000 £ 1000 E 1500
L3 Z| 3 N 3 \ 3 1000 \‘
500 500 NG N
500
;s ! 0 0 0
0 05 1 15 2 0 2 4 6 8 0 4 8 12
Charge m [kg] Charge m [kg] Charge m [kg]
1000 \ 1000 2000
800 \ 800 1500
L4 T 600 T 600 E
—_ £ \\ £ £ 1000
Me<‘ | Jo_,c_uo_a_{H: ] XS 400 AN S 400 \ s
m N N 500 N
200 200 N
0 0 0
0 05 1 15 2 0 2 4 6 8 0 4 8 12
Charge m [kg] Charge m [kg] Charge m [kg]
2000 2000 3000
= \ 2500
© Me 1500 \ 1500 2000
o — — —_
s O\ £ £ £
= orm E 1000 N E 1000 E 1500 \
e K NWRE \ 9 N
c| LS 00 % \ 1000
(<) D — ﬁf‘& S S AN
N Y 1 500
N [ EE=—t—=2—]
(=} 0 0 0
I 0 05 1 15 2 0 2 4 6 8 0 4 8 12
Charge m [kg] Charge m [kg] Charge m [kg]
500 \ 900 1500
400 \ 750 \ 1250 \
= = 600 —= 1000
L6 E 300 E E
. = \\ = 450 = 750
% > 200
@ ) Me - \\ = 300 N - 500 AN
m
100 150 N 250 ~
0 0 0
0 05 1 15 2 0 2 4 6 8 0 4 8 12
Charge m [kg] Charge m [kg] Charge m [kg]
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Sélection du modele Série LES YH
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 Vcc)

# Ce graphique indique le porte-a-faux admissible (guide) lorsque le centre de gravité de la
piece dépasse d'un c6té. Pour sélectionner le porte-a-faux, reportez-vous au « Calcul du
facteur de charge du guide » ou au logiciel de sélection des modeles d'actionneurs élec-

Moment dynamique admissible triques pour vérification sur le site https://www.smc.eu
Accélération/Décélération —— 5000 mm/s? .
= S
S Sens de la charge en porte-a-faux Modele h
S | m: charge [kg] |
& | Me : moment admissible [N-m]
olL: porte-a-faux au centre de gravité de la charge [mm] LESYHS LESYH16 LESYH25 -
[ 2000 2000 3000
m
2500
1500 1500 L
= = = 2000 w
IS £ £ |
£ 1000 E 1000 E 1500
Y5 N \ 5 S—
\ 1000
500 500 N
N 500 =
~ N~ — >
0 0 0
= 012 3 4 56 02 4 6 8 1012 0 4 8 12 16 20 I'_'.J
o Charge m [kg] Charge m [kg] Charge m [kg]
E 2000 2000 3000
1500 1500 2900
O
E g 200 >
E 1000 E 1000 E 1500 w
z|3 3 3 -
\ 1000
500 500 \ 500 -
~ N~ —
0 0 0 I
012 3 4 56 0 2 4 6 8 1012 0 4 8 12 16 20 >=
Charge m [kg] Charge m [kg] Charge m [kg] (I.{J)
-l
Calcul du taux de charge du guide
(72}
1. Définissez les conditions d'utilisation. - Sens de montage w
Modéle : LESYH Accélération [mm/s?] : a ' _ 2 -
Taille : 16 Charge [kg]: m 1 1. Horizontal 3. Mur
Sens de montage : Horizontal/Bas/Mur/Vertical ~ Position du centre de la charge [mm] : Xc/Yc/Ze |
2. Sélectionner le graphique cible en référence au modele, a la taille et au sens de montage. !
3. Surla base de I'accélération et de la charge, trouvez le porte-a-faux [mm] : Lx/Ly/Lz sur le graphique. |} (:,:,
4. Calculer le taux de charge pour chaque direction. : u
ax = Xc/Lx, ay = Yc/Ly, az = Zc/Lz ! -l
5. Vérifiez que le total de ax, ay et oz est de 1 max. !
aX+ay+oz=<1 ' -
S'il est supérieur a 1, envisagez une réduction de I'accélération et de la charge, ou un !
iti Ari i L.
changement de position du centre de la charge et de série. : T
' w
Exemple| : -
1. Conditions d'utilisation Smmmmmemmemm s s s s s s s s
Modéle : LESYH
Taille : 16 3. Lx =250 mm, Ly = 160 mm, Lz = 700 mm
Sens de montage : horizontal 4. Le taux de charge pour chaque direction est obtenu comme suit. o
Accélération [mm/s2] : 5000 ax = 80/250 = 0.32 IiIJ
Charge [kg] : 4.0 ay = 50/160 = 0.32
Position du centre de la charge [mm] : Xc = 80, Yc = 50, Zc = 60 az = 60/700 = 0.09
2. Sélectionnez les trois graphiques a partir du haut de la deuxiéme colonne page 95. 5. ax + ay + az=0.73 <1
-
©
1000 900 2000 E
750 §<)
800 \ 1500 -
600
E 600 =3 e -
i3 E 450 £ 1000 0
- N [y}
- 400 - - O
300 Lz %
{E 500
200 AN 150 U—A N
~N
0 0 0
0 2 4 6 8 0 2 4 6 8 0 2 4 6 8
Charge m [kg] Charge m [kg] Charge m [kg]
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Série LESYH
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Précision de la table = Ces valeurs sont des valeurs indicatives de départ.

Jeu
radial

Modele LESYHS |LESYH16|LESYH25 Tableau 1) Parallélisme entre c6tés A et B
Parallélisme entre cotés A et B [mm] Reportez-vous au tableau 1. Modale Course [mm]
Parallélisme de déplacement entre cotés A et B[mm]| Reportez-vous au graphique 1. 50 75 100 150
Perpendicularité entre cotés A et B[mm]|  0.05 ‘ 0.05 ‘ 0.05 LESYHS8 0.055 0.065 — —
Tolérance de cote M [mm] +0.3 LESYH16 0.05 — 0.08 —
Tolérance de cote W [mm] +0.2 LESYH25 0.06 — 0.08 0.125
Jeu radial [um] 420 | 1020 | 1420

Parallélisme de déplacement entre cotés A et B

__0.14
£
E 0.12
|5 /
[}
e 0.1
d q
g_ 0.08
S e
2 0.06 »
% 0.04 Parallélisme de déplacement :
5 Fleche indiquée par un
T 0.02 comparateur a cadran lorsque la
I °.,0° table effectue une course compléete
0 avec le corps fixé sur une surface
0 50 100 150 de base de référence
Course [mm]
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Sélection du modele Série LES YH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 Vcc)

Fleche de la table (valeurs de référence)

# Ces valeurs sont des valeurs indicatives de départ.

Déplacement de la table causé par la charge

Déplacement de la table causé par la charge

Déplacement de la table via charge du

g ) i (2]
du moment longitudinal du moment radial moment latéral LL
Déplacement de la table lorsque des charges Déplacement de la table lorsque des charges Déplacement de la table de la partie A H
sont appliquées sur la partie indiquée par la sont appliquées sur la partie indiquée par la lorsque des charges sont appliquées a la
fleche quand la table linéaire est déployée. fleche quand la table linéaire est déployée. partie F quand la table linéaire est rétractée.
F m
- 2 [TH
5‘ —— e - L 4 i
; Lr : distance entre le centre de la table et
E} le centre de gravité de la charge
1 >
L
|
LESYHS8 LESYHS8 LESYHS8 Lr =70 mm
E 0.20 | | E 0.10 i i ] g 0.03 | o
Y LESYH8(1-757 o LESYH8L}-75 o LESYH8[1-50— >
Q@ 5 0.08 st w
8 0.15 © s -l
© < 0.06 ) = 002 L
S 0.10 < 3 , S A
= _~| LESYH8[-50 g e £
c & 0.04 19}
£ P — £ £ 0.01 A" | ESYHB-75— -
8 005 S 0.02 LESYH8[1-50 g ‘/ >
s L] 2 L g n
Q
2 3 1 3 w
Q 0.00 0.00 0.00 |
0 20 40 60 0 20 40 60 0 25 50 75 100 125
Charge [N] Charge [N] Charge [N]
0
LESYH16 LESYH16 LESYH16 Lr=120mm |
€ 0.50 € 03 € 0.08 — T
£ [ T 1 £ | E LESYH161-100
= LESYH16[1-100 ‘© LESYH16-100] ‘© ]
2 0.40 2 e 2
kS » 8 02 § 0.06 ,
030 e s = - —r (:,:)
) // S // LESYH16[1-50- S 0.04 /, L
it P =0
é 0.20 7 LESYH16[1-50 é o B p - | —1 é 1 EsYH1sD-50—] -
@ @ e
g 0.10 N 8 L g oo 22
5 2 )
@ 59 O
QO 0.00 QO 00 0 0.00 e
0 50 100 150 200 0 50 100 150 200 0 100 200 300 400 T
Charge [N] Charge [N] Charge [N] 11}
-l
LESYH25 LESYH25 LESYH25 Lr=200mm | .
T 0.80 T g 0.4 T T g 0.20 T TT]
% LESYH25-150.4] - LESYH25-100— Y 11 -
5 060 /// 3 03 | A‘ | 5 o015 LESYH25-100_|
e © | © /
‘Ts A LESYH25-100 © 7~ LESYH25-150 ° PP
S 0.40 “ T 02 S 0.10 v 5
£ L/ £ V4P g AL ESYH25-50_ S
£ /] 5 & TEsynzsso_| & e \ \ 10
@ 0.20 o 0.1 o 0.05
8 N — S // S ] O
3 L ESYH25-501— 2 2 LESYH25-150_| X
8 0.00 1 L | | 2 o0 2 0.00 [ 1|
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500 0 200 400 600 800
Charge [N] Charge [N] Charge [N] -
[]
O
x
)

O
2
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Codeur absolu sans batterie :

Table lineaire/Modele haute précision

,
Série LESYH * Pourplusge dgi.s, o

vous aux pages 182 et suivantes.

Pour passer commande

© Taille
8

16

25

Position de montage du

moteur : axiale
Position de montage du moteur :
paralléle au coté droit

16/D1/E|/A| [50/|C| R1/|ICD17T
0000 00 0 o

LESYH

m

9 Position de montage du moteur/

Orientation du capot du moteur 9 Position de montage du moteur
Symbole | Position de montage du moteur |Orientation du capot du moteur D Axial

D1 Coté gauche R Paralléle c6té droit

D2 ) Coté droit L Coté gauche paralléle

Axial -

D3 Haut « Pour les tailles 16 et 25

D4 Bas

R Paralléle au coté droit —

L | Paralléle au cité gauche —

= Pour le taille 8

eType de moteur

Symbole Type de moteur
E Absolu sans batterie
(Moteur pas-a-pas 24 Vcc)
0 Pas de vis [mm] e Course [mm] 6 Option de moteur
Taille Taille C Sans verrouillage
8 16 25 8 16 25 w Avec verrouillage
A 10 12 16 50 [ J (] [ J
B 5 6 8 75 (] — —
C 2.5 — — 100 — [ J [
150 — — [ ]

0 Type/longueur de céable d'actionneur
Cable robotique

[m]

— Sans cable | R8 81
R1 15 RA 10*1
R3 3 RB 15%1
R5 5 RC 20%1
Pour plus d'informations sur les détecteurs,
reportez-vous au catalogue en ligne.
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Codeur absolu sans batterie :
Table linéaire/Modeéle haute précision

@ Contréleur

Sans contrbleur
Avec contréleur

COiOO

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 Vcc)

Ime”ace l ........... 1 ....... [

® Connecteur de communication, cable I/0*3

(Entrée/Sortie/Protocole de communication) Montage Symbole Modéle Interface applicable
Nombre d'axes, 7 Montage par vis o Sans accessoire —
caractéristique spéciale 82 Rail DIN s Connecteur de
Synote Type Standard M sasoior communication droit DeviceNet™
S Nombre d’axes, T Connecteur de CC-Link Ver. 1.10
5 | Entrée parallgle (NPN) [ ) Zosar < communication en T
6 |Entréeparalltle (PNP)| @ caracteristique speciale 1 Cable 1/0 (1.5 m) Entré lele (NPN
E EtherCAT () () Symbol l\égg(grse Spécifications 3 Cable 1/0 (3 m) ntrge paralicle ( )
- Entrée paralléle (PNP)
9 | EtherNet/IP™ | @ (] 1 1 axe Standard 5 Céble I/O (5 m)
P | PROFINET [ ) [ ] Avec sous-
D | DeviceNet® [ ] F 1axe fonction STO
L 10-Link [ ] [ ]
M CC-Link ()
%1 Fabriqué sur commande *3 Sélectionnez « — » pour autre que DeviceNet™, CC-Link ou entrée paralléle.
+2 Le rail DIN n'est pas inclus. Il doit étre commandé séparément. Sélectionnez « — », « S » ou « T » pour DeviceNet™ ou CC-Link.
Sélectionnez « — », « 1 », « 3 » ou « 5 » pour entrée paralléle.

A\Précaution

[Produits conformes CE]

La conformité CEM a été testée en combinant la série d'actionneurs
électriques LEF avec la série de controleurs JXC.

4 . R N
L'actionneur et le contrdleur sont vendus comme un ensemble.

Assurez-vous que la combinaison du contr6-
leur et de l'actionneur est correcte.

Serie LESYH

LEYG LEY LEFB LEFS

LESYH

La conformité CEM dépend de la fagon dont le client a configuré son 7))
panneau de commande avec ses autres équipements et cables <Veérifiez les points suivants avant I'utilisation.> 1T}
électriques. Par conséquent, la conformité a la directive CEM ne peut pas (@ Vérifiez le numéro de modele sur I'étiquette de I'actionneur. |
étre certifiée pour les pieces SMC incorporées a I'équipement du client Cette référence doit correspondre & celle du contrdleur.
dans ses conditions de fonctionnement. Le client doit donc vérifier la () Vérifiez que la configuration de I'E/S paralléle
conformité CEM de ses machines et équipements dans leur ensemble.
correspond (NPNou PNP). .-
[Précautions relatives aux différences de versions du contréleur] | | - T
Lorsque la série JXC doit étre utilisée en combinaison avec le codeur ] Pt (7))
absolu sans batterie, utilisez un controleur de la version V3.4 ou S3.4 ou LESYH‘GREA'SOC ‘ 11}
supérieure. Reportez-vous aux pages 179 et 180 pour plus d'informa- mﬂ -
tions. J
1 -
[Certification UL] \_ J
Les_ controleglrs de_) la série JXC qft}IJsejLen combinaison avec les = Consultez le manuel d'utilisation pour I'utilisation des produits. L
actionneurs électriques sont certifies UL. Vous pouvez les télécharger sur notre site Web : https:/www.smc.eu E
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Nombre de données de i
positionnement max. 64 points
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erie LESYH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 Vcc)

Caractéristiques techniques

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Tension nominale [V]

24 VDC =10 %

%%

*.

%%
a b

*6
*7

La vitesse change en fonction de la charge. Consultez le « graphique vitesse-charge (guide) » a la page 93.
La précision de la force de poussée est +20 % (E.M.).
La vitesse et la force peuvent varier en fonction de la longueur du céble, de la charge et des conditions de montage.
En outre, si la longueur du cable dépasse 5 m, elle diminuera jusqu'a 10 % pour chaque 5 m. (A 15 m : réduit jusqu'a 20 %)
Valeur de référence pour la correction des erreurs en fonctionnement réciproque
Résistance aux vibrations : aucun dysfonctionnement lorsque soumis au test entre 45 et 2000 Hz. Le test a été effectué a la fois dans un sens axial et
dans un sens perpendiculaire au pas de vis. (Le test a été réalisé avec I'actionneur en condition initiale.)
Résistance aux chocs : aucun dysfonctionnement ne s'est produit lorsque I'actionneur a été soumis au test de chocs a la fois dans le sens axial et dans
le sens perpendiculaire au pas de vis. (Le test a été réalisé avec I'actionneur en condition initiale.)
Indique la consommation électrique max. pendant I'opération (contréleur inclus). Cette valeur peut étre utilisée pour la sélection de I'alimentation électrique.

Avec verrouillage uniqguement

Pour un actionneur avec verrouillage, ajoutez la consommation électrique du verrouillage.

Modele LESYHSJEA |LESYH8JEB|LESYH8JEC | LESYH16[JEA|LESYH16(JEB|LESYH25(JEA |LESYH25(JEB
Course [mm] 50, 75 50, 100 50, 100, 150
Charge max. [kg]*' ** Horiz?ntal 2 8 12
Vertical 1.5 3 6 6 12 10 20
Force de poussée 35 % a 70 % [N]*2 *3 18236 37a74 69 a138 9124182 174 a 348 109 a 218 210 a 420
@ | Vitesse max. [mm/s]*! *3 400 200 100 400 200 400 200
2 | Vitesse de poussée [mm/s] 20a30 10a30 5a30 20a30 10a30 20a30 10230
8 | Accélération/Décélération max. [mm/s?] 5000
'S | Répétitivité de positionnement [mm] +0.01
& | Mouvement perdu [mm]** 0.1 max.
% Pas de vis [mm] 10 5 25 12 [ 6 16 8
% Résistance aux chocs/vibrations [m/s2]*5 50/20
< Type d'actionnement Vis a billes : LESYHCID
Vis a billes + courroie : LESYHCI(R, L)
Type de guidage Guide linéaire (type circulant)
Plage de température d’utilisation [°C] 5a40
Plage d'humidité ambiante [%HR] 90 max. (sans condensation)
£ | Taille du moteur 128 [ 042 056
E Type de moteur Moteur pas a pas (Servo/24 Vcc)
g Codeur (capteur de déplacement angulaire) Absolu sans batterie
-2 | Tension d'alimentation [V] 24VDC £10 %
2 [ Consommation électrique [W]*6 *8 43 [ 48 104
£ | Modele Non-magnetising lock
%; Effort de maintien [N] . 20 39 78 78 157 108 216
£ | Consommation électrique [W]*8 2.9 5
1
2
3

Masse
Masse du produit kgl
. Course
Modéle 50 75 100 150
LESYHSLE 1.06 1.23 — —
LESYH16E 1.87 — 2.26 —
LESYH25CE 3.50 — 4.10 4.90
Masse supplémentaire kg
Taille 8 16 25
Avec verrouillage 0.16 0.32 0.61
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Construction

Modele a codeur absolu sans batterie
Table linéaire/Modeéle haute précision

Serie LESYH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Paralléle au c6té droit/modéle R, paralléle au c6té gauche/modéle L

425 6

\

o

(©) o

O

o (@)

T

11

R A A A

10 1

| !

= Les figures représentent le modele R.

&
ﬁo S
O, A ,

IS AN

En ligne/modéle D

2% (8

TTT

LT

LEYG LEY LEFB LEFS

LESYH

<«
3 OWE 1® 9 @ -
A-A A-A
Nomenclature (35
N° Description Matériaux Note N° Description Matériaux Note L
1 |Corps Alliage d'aluminium Anodisé 26 |Fil noyé Résine — -
2 |Table Acier inoxydable — 27 |Bloc moteur Alliage d'aluminium Anodisé -
3 |Bloc de guidage Acier inoxydable — 28 | Adaptateur de moteur | Alliage d'aluminium Anodisé
4 |Tige de la vis a billes | Alliage d'acier — 29 |Moyeu Alliage d'aluminium — L
5 |Ecrou de vis a billes | Résine/alliage d'acier — 30 | Croisillon NBR — E
6 |Plaque de fermeture | Alliage d'aluminium Anodisé 31 |Couvercle Résine — -l
7 |Piston Alliage d'aluminium — 32 | Guide de retour Résine —
8 |Tige de piston Acier inoxydable Chromage dur 33 |Joint racleur NBR —
9 [Nez du vérin Alliage d'aluminium — 34 |Bille en acier Acier spécial — o
10 |Support de palier | Alliage d'aluminium — 35 |Bande de masquage — — w
11 |Prise Acier & découpe universelle | Nickelage autocatalytique 36 |Frein — Avec frein uniguement -l
12 | Arbre connecté Acier & découpe universelle | Nickelage autocatalytique 37 | Capot du moteur avec frein | Alliage d'aluminium | Avec frein uniquement
13 |Coussinet —_ — 38 | Support de couvercle | Alliage d'aluminium | Avec frein uniquement
14 | Caisson de retour | Aluminium moulé Revétement S
ini A a -y wgw S~
15 |Plaque de retour | Aluminium moulé Revétement Piéces de rechange (position de montage du moteur: | 3
16 |Aimant — paralléle uniquement)/courroie 3]
17 |Support du joint racleur | Acier inoxydable | Taille 25, course 150 uniquement : = x
- - - - N° Taille Référence ]
18 |Joint racleur Résine Taille 25, course 150 uniquement
- - - - — 8 LE-D-2-1
19 |Poulie de la tige de vis | Alliage d'aluminium —
- - — 21 16 LE-D-2-2 -
20 |Poulie de moteur | Alliage d'aluminium —
- 25 LE-D-2-3 [
21 |Courroie — — (]
22 | Joint racleur NBR — . . . §
23 | Circlip de type C pour orifice | Acier pour ressort | Revétement de phosphate Pieces de rechange/kit de lubrification
24 | Moteur — — Partie appliquée Référence

N
(3]

Capot du moteur

Résine

Alliage d'aluminium

Taille 8 uniqguement

Tige de piston
Unité de guidage

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

O
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Serie LESYH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 Vcc)

Dimensions
LESYHSDLIECI-[]

31 @ 3H9 (*5%°)prof. 3

/ ~T]3H9 (+8.025) prof. 3
6 x M4 x0.7 &J

prof. taraudage 5 /|15 40 + Course

Intervalle de fonctionnement de la table*!
[2] 2

- -

4.8%
Origine*2 15 E
[Fin de course]

T W

X
\ B g | A-A
Fin de course S
[Origine]*® 7 26 g
17.5 94 + Course G X
Course F
» 2 x M4 x 0.7 prof.
5 taraudage 8
008 = Rainures de montage du détecteur S
@ 3 1001 prof. 3 4 2z (2 emplacements)*® 18 145
ASS B
@ \
g 7 43:[
B NY 10 wt s T — _ _ LIRSS D AR
— o - © © Q| @ ® A\ [NIR]
re} 0 k-
<
N J

© A
M C Céble du moteur (longueur ~ 250) | 65 39.7 | 03
35 21 2xC 48
38.5

Wsmon de montage du moteur parallele au coté drm msmon de montage du moteur paraIIeIe au coté gauﬂ thon du moteur avec verrounllaﬂ
| LESYH8SRE[-[]-] | | LESYHSLECI-[J-J | | LESYH8LIEJ-[IW-[]

15 93 + Course R
H La rainure de montage du ?:Igg{gstgsrmomage G Céble du moteur
détecteur sur le coté du mot 22.5 (1 emplacement)*s 2xa5)
G ne peut pas étre utilisée.  \[/ | P I Longueur =~ 250 ‘
— o N N
1o q Cable du frein '3
[————— IR I I (@35) | |
b = 5 i G La rainure de montage Longueur ~ 400 IS
du détecteur sur le x
22.5 Rainures de montage du H c6té du moteur ne ©
115 93 + Course détecteur (1 emplacement)*® I peut pas étre utilisée.

A

=1 Intervalle sur lequel la table peut se déplacer lorsqu'elle retourne a I'origine.

Veillez a ce que les piéces montées sur la table ne génent pas les pieces et les équipements autour de la table.
%2 Position apres retour a l'origine

«3 [ ] pour les cas ou le sens du retour a I'origine a changé

=4 Si les vis maintenant la piece sont trop longues, elles risquent d'entrer en contact avec le bloc de guidage et d'entrainer un dysfonctionnement.
Utilisez des vis d'une longueur égale ou inférieure a la longueur du taraudage.

#5 Pour vérifier la limite et le signal intermédiaire. Compatible avec le D-M9], le D-M9LIE, et le D-M9W (visualisation bicolore)
Les détecteurs doivent étre commandés séparément. Consulter le catalogue en ligne pour plus d'informations.

Dimensions [mm]

Modzle GRS c E l:Sans ve(r;omllag?-I :vec vegounlagci-l

LESYHSLIEL] et 80 | 985 (20001 125 | 1435
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Codeur absolu sans batterie : .
Table linéaire/Modeéle haute précision Scérie LE S YH
Codeur ab Battery-less Absolute (Step Motor 24 VDC)

Dimensions
LESYH16DE-[] o
4 @ 4H9 (*g"") prof. 4 L
-
c°\’| ] B B B I
[9)} 7
4H9 (*5%°) prof. 4 E
6 x M5 x 0.8 prof. 42 H
taraudage 6.5 20 50 + Course
Intervalle de fonctionnement de la table*! >
@, 2 L
Origine*? 29 E - =l
[Fin de course] o
m—— P 6.5%4
x
\ 5
N i [ 2| O
1 x 4
Fin de course C H
[Origine]*® 9 26
A-A
23.5 116 + Course G
Course F
24 24

LESYH

Cable du moteur (2 x
@ 5) Longueur = 250

2 x M5 x 0.8 prof.
© taraudage 10
o . . (72}
+0.03 a Rainures de montage du détecteur wl
ﬁ @5 1001 prof.5 6 83 (2 emplacements)” 17 |
i F‘A o B
A . =
. ©o| o VI [7a) 7z, _ _ w| < | o v
o <| o o N\ it o/ L < | < [SUARR
I
46 o c A 51.7 |03 (I.{.I)
51 Sl (D/2-1) x C 65 -
msition de montage du moteur : paralléle au c6té drm msition de montage du moteur : paralléle au coté gau@ Wption du moteur : avec verrouillagﬂ
| LESYH16RE[-[J | | LESYH16LE-(J | | LESYH16JECJ-CIB | I':L:
H 21 119.5
G + Rainures de montage du détecteur 15 x 20 H
26.5 (1 emplacement)® 24
La rainure de montage A . ~
du détecteur sur le coté | \ Cdable du frein Cable du moteur |
du moteur ne peut pas © -6 & ( 3-5) (2 xQ 5)
étre utilisée. : 5 & S Longueur = 400 Longueur =~ 250
) oc
N 3 ‘ N |
- Larainure de montage du -
S détecteur sur le coté du moteur g ~
©- ) ) ne peut pas étre utlisée.
Rainures de montage du détecteur G
\ 265 (e - I G I \
21 119.5 + Course H =
©
rometes LM L |
+1 Intervalle sur lequel la table peut se déplacer lorsqu'elle retourne a l'origine. O
Veillez a ce que les pieces montées sur la table ne génent pas les pieces et les équipements autour de la table. §
«2 Position aprés retour a l'origine
*3 [ ] pour les cas ou le sens du retour a l'origine a changé
#4 Si les vis maintenant la piece sont trop longues, elles risquent d'entrer en contact avec le bloc de guidage et d'entrainer un dysfonctionnement. -
Utilisez des vis d'une longueur égale ou inférieure a la longueur du taraudage. O
«5 Pour vérifier la limite et le signal intermédiaire. Compatible avec le D-M9], le D-M9LIE, et le D-M9JW (visualisation bicolore) O
Les détecteurs doivent étre commandés séparément. Consulter le catalogue en ligne pour plus d'informations. §
Dimensions [mm]
N Sans verrouillage Avec verrouillage
Modele Course
ur C/ Pl EIFTG[H[F]G]H
50 40 6 1165 | 258 298.5
68.5 | 88.5 109 129
LESYH16LIEL] 100 44 8 1915 | 308 348.5

sSVC 104
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Série LESYH
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 Vcc)

Dimensions
LESYH25DE-(]
MD @5H9 (o~ ") prof. 5
< H - - - - =
@ = =
©!|5H9 (*8°®) prot.5
6 x M6 x 1.0 prof. mc
taraudage 8.5 25 ML + Course
Intervalle de fonctionnement de la table*!
2 2
Bl Origine™? i s 4
[Fin de course]  [l25 E ) 8"
© s
= =
| N |
‘ I i n
Fin de course
A-A
[Origine]*® 9 32
27.5 B + Course G
Course F
24 24
Céble du moteur Rainures de montage
(2x35) du détecteur 2 x M6 x 1.0 prof.
© Longueur = 250 (2 emplacements)*® taraudage 12
kel
51
) 36053 prof. 6 7 85 23.5
© - *er Ed
A
N T +F © A\
__Ié' 2| 3 © o _% o o — . o| — @ <| =
© (<2} A% N N\ ©| v \\Z <| ©
60 @ c [—A 665 |05
65 @ 40 (D/2-1) x C 83
——»

msition de montage du moteur : paralléle au c6té droﬂ msition de montage du moteur : paralléle au coté gauchﬂ mtion du moteur : avec verrouillageT
| | LESYH25JECJ-(1B \

| LESYH25RE-]

La rainure de montage
du détecteur sur le coté
du moteur ne peut pas
étre utilisée.

Rainures de montage
du détecteur
(1 emplacement)*®

H
G
= (| =
o= H —
ov () 4
! 134
E (4.5 + B) +Course

*1

| | LESYH25LE-]
25 (45+B)+

Rainures de montage du détecteur

(1 emplacement)*®

34

o]

117

du détecteur sur le
c6té du moteur ne
peut pas étre utilisée.

La rainure de montage [ T

Intervalle sur lequel la table peut se déplacer lorsqu'elle retourne a I'origine.

15x 20

Céble du frein
(@3.5)
Longueur ~ 400

24

Cable du moteur
(2x@5)
Longueur = 250

Veillez a ce que les pieces montées sur la table ne génent pas les pieces et les équipements autour de la table.

*2
%3
#4

Position aprés retour a l'origine
[ ] pour les cas ou le sens du retour a I'origine a changé
Si les vis maintenant la piece sont trop longues, elles risquent d'entrer en contact avec le bloc de guidage et d'entrainer un dysfonctionnement.

Utilisez des vis d'une longueur égale ou inférieure a la longueur du taraudage.

«5 Pour vérifier la limite et le signal intermédiaire. Compatible avec le D-M9], le D-M9LIE, et le D-M9W (visualisation bicolore)
Les détecteurs doivent étre commandés séparément. Consulter le catalogue en ligne pour plus d'informations.
Dimensions [mm]
R Sans verrouillage Avec verrouillage
Modele Course B C D E F G H F G H MC | MD | ML
50 75 4 143 | 279.5 322.5
LESYH25IEC] 100 128.5 48 8 207 | 329.5 | 735 | 985 | 3725 | 116.5 | 141.5 36 | 43 50
150 158.5| 65 285 | 409.5 452.5 53 51.5 80
105
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Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Table linéaire/Modéle compact

Série LES

Sélection du modele 1

Procédure de sélection |Pour la série LESH haute rigidité, reportez-vous & la page 125 |

Vérifiez le rapport
charge-vitesse.

=l

=T3

Vérifiez le temps
de cycle.

=D

Vérifiez le moment
admissible.

Exemple de sélection

M Vérifiez le rapport charge-vitesse. <Graphique vitesse-charge> (page 108)
Sélectionnez un modéle en fonction de la masse de la piece et de la vitesse en

vous référant au graphique vitesse-charge.

Exemple de sélection) Le LES25[IEJ-50 peut étre temporairement sélectionné
comme candidat possible sur la base du graphique a droite.

m Vérifiez le temps de cycle.

Un temps de cycle approximatif peut étre obtenu avec la méthode 1 mais pour
un temps de cycle plus précis, appliquez la méthode 2.

[ Méthode 1 : vérifiez le graphique du temps de cycle. (page 108)

-

Calculez le temps de cycle suivant
la méthode ci-dessous.

Temps de cycle :

T est obtenu par ['équation suivante.

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

le temps de décélération sont
obtenus par I'équation suivante.

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

® T2 : |le temps de vitesse constante
est obtenu par I'équation suivante.

_L-05-V-(T1+T3)

T2
\Y%

[s]

® T4 le temps de stabilisation varie en
fonction des conditions telles que le type
de moteur, la charge et les données de
positionnement. Par conséquent,
calculez le temps de stabilisation en
vous référant a la valeur ci-dessous.

T4 =0.15[s]

® T1 : le temps d'accélération et T3 :

Méthode 2 : calcul <graphique vitesse-charge> (page 108)

Exemple de calcul)
T1 a T4 peuvent étre calculés de la
fagon suivante.

T1 = V/al =200/5000 = 0.04 [s],

T3 = V/a2 = 200/5000 = 0.04 [s]
T2:L—o.s-vv- (T1 +T3)

50 -0.5-220 - (0.04 +0.04)
- 200

=0.21[s]
T4 =0.15[s]

Le temps de cycle est obtenu
comme suit.
T=T1+T2+T3+T4
=0.04 +0.21 + 0.04 + 0.15
=0.44 [s]

J

Vérifiez le moment admissible. <Moment statique admissible> (page 108)
<Moment dynamique admissible> (page 109)

Vérifiez que le moment qui s'applique a l'actionneur se situe dans la plage
admissible en conditions statique et dynamique.

Sur la base du calcul ci-dessus, le LES25[]EJ-50 devrait étre sélectionné.

107
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Conditions d'utilisation

®Masse de la piece : 2 [kg]

e Course : 50 [mm]

® Accélération/décélération :
5000 [mm/s?]

eTempsdecycle:05s

 Conditions de

montage de la piece :

o Vitesse : 200 [mm/s]

®Sens de montage : vertical

200

LES2500EC/codeur absolu sans batterie Vertical

Charge [kg]

6 T T T

Pas de vis 8 : LES25[1EK
5

\
\
3 \ ! 1
\ Pas de vis 16 :
5 3 LES2500EJ
\ \\
1
0
0 100 200 300 400

Vitesse [mm/s]

500

<Graphique vitesse-charge>

LES25/codeur absolu sans batterie Tangage

L8 [mm]

600
500
400
300
200
100

0

AN

N

0 1 2 3 4
Charge m [kg]

<Moment dynamique admissible>

M| Me
L8



Sélection du modele Série LES
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Graphique vitesse-charge (guide)

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC) n
« Les graphiques suivants montrent les valeurs lorsque la force de mouvement est de 100 %. LI.II]
|
LES25[E[]
Horizontal Vertical
6 6 \ \ I I m
Pas de vis 8 : LES25[]EK h
5 5
\ |
= 4 Pasdevis8: 5 4 +
< | LES2500EK > \ !
| ==
5 Pas de vis 16 : S A
© 2 LES250EJ || |~ 2 N o
\
1 1 |
0 0
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500 —_——
Vitesse [mm/s] Vitesse [mm/s]
O
>
-
Graphique du temps de cycle (guide)
I
1.80 ‘ ‘ ¢>’;
1.60 100 mm/s /'/ H
1.40 />/ -
1.20 /,/
», 200 mm/s (7))
é 1.00 /,/ — H
o 300 mm/s
[ 0.80 /,/ )‘( //
/ // /—-
0.60 — —
0.40 / ///// (%
T — 400 mm/s w
0.20 \ -l
30 40 50 60 70 80 90 100 110 120 130 140 150
Course [mm]

g T - m
Conditions d'utilisation E
Accélération/décélération : 5000 mm/s? -
Positionnement : 0.5 mm

. .. o

Moment statique admissible L_IIJ
Modele LES25 —

Tangage [N-m] 141 ©

~

Lacet [N-m] 141 ,‘_"’

Roulis [N-m] 48 S

5

-

[]

O

x

o)
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Serie LES
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

= Ces graphiques indiquent le porte-a-faux admissible (guide) lorsque le centre de gravité de la piéce dé-
passe d'un coté. Pour sélectionner le porte-a-faux, reportez-vous au « Calcul du facteur de charge du
guide » ou au logiciel de sélection des modeles d'actionneurs électriques pour vérification sur le site

Moment dynamique admissible  htips/www.smc.eu
5000 mm/s?

Accélération/décélération

Sens de la charge en porte-a-faux Modele
m : charge [kg]
Me : moment admissible [N-m]

L : porte-a-faux au centre de gravité de la charge [mm] LES25

Orientation

600
500

400
300 \

200
N,

m 100

L1

L1 [mm]

0o 1 2 3 4 5
Charge m [kg]

600
500

400 \
300

N
200 N

100
0

L2 [mm]

NS

Horizontal/Plafond

o 1 2 3 4 5
Charge m [kg]

600

Me 500
’/\‘ 400
300
200

B

L3
L3 [mm]

0o 1 2 3 4 5
Charge m [kg]

600
500

400
300 \

200
N

100

L4

=

[
O\
3 +

b

L4 [mm]

0 1 2 3 4 5
Charge m [kg]

600

Me 500
N 400 \
300
200
100

L5 [mm]

Latéral
L5
<

0o 1 2 3 4 5
Charge m [kg]

600
500

400 \
300

N
200 N

100
0

L6 [mm]

NS

0 1 2 3 4 5
Charge m [kg]
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Sélection du modele Série LES
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

# Ces graphiques indiquent le porte-a-faux admissible (guide) lorsque le centre de gravité de la piece dé-
passe d'un coté. Pour sélectionner le porte-a-faux, reportez-vous au « Calcul du facteur de charge du
guide » ou au logiciel de sélection des modéles d'actionneurs électriques pour vérification sur le site

Moment dynamique admissible  htps:/www.smceu

Accélération/décélération 5000 mm/s2
& | Sens de la charge en porte-a-faux Modéle
S | m : charge [kg]
é Me : moment admissible [N-m] LES25
O | L : porte-a-faux au centre de gravité de la charge [mm]
ﬁ 600
500 \
— 400
[S \
£ 300 NS
Y5
|| 200
m 100
+ Me 0
w L7 > o 1 2 3 4 5
o Charge m [kg]
=
O = 600
2 S
1 500 \
N = 400 \
. E 300 )
©
2 = 200
i m 100
j}} Me 0
L8 > 0o 1 2 3 4 5
Charge m [kg]

LEYG LEY LEFB LEFS

LESYH

Calcul du facteur de charge du guide

1. Définissez les conditions d'utilisation.
Modele : LES Accélération [mm/s?] : a
Taille : 25 Charge [kg] : m
Sens de montage : horizontal/plafond/latéral/vertical ~ Position du centre de la charge [mm] : Xc/Yc/Ze
2. Sélectionner le graphique cible en référence au modéle, a la taille et au sens de montage.
. Sur la base de I'accélération et de la charge, trouvez le porte-a-faux [mm] : Lx/Ly/Lz sur le graphique.
4. Calculer le taux de charge pour chaque direction.
ax = Xc/Lx, ay = Ye/Ly, az = Zc/Lz
5. Vérifiez que le total de ax, ay et oz est de 1 max.
oX+ay+ozs<1
Lorsque supérieur a 1, veuillez considérer une réduction de l'accélération et de la charge,
ou un changement de position du centre de charge et de la série.

1. Conditions d'utilisation

w

Modéle : LES
Taille : 25 3. Lx =500 mm, Ly = 240 mm, Lz = 500 mm
Sens de montage : horizontal 4. Le taux de charge pour chaque direction est obtenu comme suit.
Accélération [mm/s2] : 5000 ax = 100/500 = 0.20
Charge [kg] : 2.0 ay = 50/240 = 0.21
Position du centre de la charge [mm] : Xe = 100, Yc = 50, Zc = 100 az =100/500 = 0.20
2. Sélectionnez les trois graphiques en haut de la page 109. 5. ax+ay +0z=0.61=<1
600 600 600
sooﬁ l 500 SOOE i \
400 \ 400 400
B \ B \ € \
E 300 E 300 E 300
5 \ TR 9
200 \ 200 \\ 200
100 N 100 100
0 0 0
01 2 3 4 5 01 2 3 4 5 01 2 3 4 5
Charge m [kg] Charge m [kg] Charge m [kg]
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Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Table linéaire/Modéle compact

Série LES

Sélection du modele 2

Procédure de sélection | Pour la série LESH haute rigidité, reportez-vous a la page 129 ‘

Vérifiez la force Vérifiez la valeur de consigne Vérifiez le coefficient
requise. de la force de poussée. de service.

Exemple de sélection

Conditions
d'utilisation

eCourse : 100 [mm]

eMasse de la piece : 1 [kg] ®Temps de poussée + Opération (A) : 1.5 s

L, . LLLLLL ]
eForce de poussée : 90 [N] ®Sens de montage : vertical vers le haut
®Vitesse : 100 [mm/s] eTemps de cycle complet (B) : 6 s ﬂ

m Vérifiez la force requise.
Calculez la force approximative de poussée requise pour une
opération de poussée.
Exemple de sélection) ®Force de poussée : 90 [N]
eMasse de la piece : 1 [kg]
La force requise approximative peut
étre établie 2 90 + 10 = 100 [N].
Sélectionnez un modéle en fonction de la force requise approximative
en vous référant aux caractéristiques techniques (page 117).
Exemple de sélection) En fonction des caractéristiques techniques,
e Force requise approximative : 100 [N]
e Vitesse : 100 [mm/s]
Le LES25LIE peut étre temporairement
sélectionné comme candidat possible.
Calculez ensuite la force requise pour une opération de poussée.
Si la position de montage est verticale vers le haut, ajoutez
la masse de la table de I'actionneur.
Exemple de sélection) En fonction de la masse de la table,
®Masse de la table du LES25CE : 0.5 [kg]
La force requise peut étre établie a 100 + 5= 105[N].

Vérifiez la valeur de consigne de la force de poussée.

<Graphique valeur de consigne de la force de poussée-force> (page 112)

Sélectionnez un modéle en fonction de la force requise en vous

référant au graphique valeur de consigne de la force de pous-

sée-force, et vérifiez la valeur de consigne de la force de poussée.

Exemple de sélection) Sur la base du graphique a droite,
eForce requise : 105 [N]

Le LES25IEK peut étre temporairement
sélectionné comme candidat possible.
La valeur de consigne de la force de
poussée est 40 [%)].

m Vérifiez le coefficient de service.

Vérifiez le coefficient de service admissible en fonction de la

valeur de consigne de la force de poussée.

Exemple de sélection) En fonction du coefficient de service admissible,
®Valeur de consigne de la force de
poussée : 40 [%]

Le coefficient de service admissible
peut étre établi a 30 [%].

Calculez le coefficient de service pour les conditions d'utilisation et

vérifiez qu'il n'est pas supérieur au coefficient de service admissible.

Exemple de sélection) ® Temps de poussée + Opération (A): 1.5's
e Temps de cycle complet (B) : 6 s
Le coefficient de poussée peut étre
établi a 1.5/6 x 100 = 25 [%)] et se
situe dans la plage admissible.

Masse de la table [kg]
Moddle Course [mm]
30 50 75 100 125 150
LES25 0.25 0.30 0.36 0.50 0.55 0.59
= Si la position de montage est verticale vers le haut, ajoutez la masse de la table.
LES25( |[E[ /Codeur absolu sans batterie
180 T f
160 —Pas de vis 8 : LES25[JEK
140 —T
— -
Z 120 —
8 100
S 80 —
60 T
40 Pas de vis 16 : LES25[1EJ -
20 i i
0
30 50 70
Valeur de consigne de la force de poussée [%]
<Graphique valeur de consigne de la force de
poussée-force>
Coefficient de service admissible
Codeur absolu sans batterie
Valeur de consigne de la force de poussée %] | Coefficient de service [%] | Temps de poussée continue [min]
30 — —
50 max. 30 max. 5 max.
70 max. 20 max. 3 max.

Contrdle de poussée

Position

A Temps

Sur la base du calcul ci-dessus, le LES25[ ]EK-100 devrait étre sélectionné. Concernant le moment admissible,
la procédure de sélection est la méme que pour le contréle de positionnement.
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Sélection du modele Série LES
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Graphique valeur de consigne de la force de poussée-force

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

LES25[ JE[]

200

180

[ [
160 ——Pas de vis 8 : LES25C1EK

140

_—

120

100 ———

—"

Force [N]

80

—

—

60

—

40

Pas de vis 16 : LES25[1EJ —|

20

030

Valeur de consigne de la force de poussée [%]

50

70

Précision de la table

+ Ces valeurs sont des valeurs indicatives de départ.

Modéle

LES25

Parallélisme entre cotés A et B

0.4 mm

Parallélisme de déplacement entre cotés A et B

Reportez-vous au graphique 1.

Perpendicularité entre cotés A et C 0.2 mm
Tolérance de cote M +0.3mm
Tolérance de cote W +0.2 mm

(IRl Parallélisme de déplacement entre cotés A et B

0.5
E 04 P
o - >~
2 A
£ -~
& 03
& 1
©
7
5 //
3 01
©
o
0
30 60 20 120 150
Course [mm]

O

Parallélisme de déplacement :
Fleche indiquée par un
comparateur a cadran lorsque la
table effectue une course
compléte avec le corps fixé sur
une surface de base de référence
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Serie LES

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Fleche de la table (valeur de référence)

# Ces valeurs sont des valeurs indicatives de départ.

Moment de tangage

Déplacement de la table causé par la charge

du moment de tangage Déplacement de la
table lorsque des charges sont appliquées

sur la partie indiquée par la fleche quand la

table linéaire est déployée.

Moment de lacet

Déplacement de la table causé par la charge du
moment radial Déplacement de la table lorsque
des charges sont appliquées sur la partie indiquée
par la fleche quand la table linéaire déployée.

Moment de roulis

Déplacement de la table causé par la charge du
moment latéral Déplacement de la table de la
partie A lorsque des charges sont appliquées a
la partie F quand la table linéaire est rétractée.

} . F A F
‘ ! ! ‘ @ ‘
P — | 3 s Qﬁg C |
i | 1 3 . |
Lr
LES25 3 . LES25 Lr = 100 mm
0.60 ‘ 0.12 | | 0.030 |
LES25[IE-150 ! L -
T ' |E ‘ LES25(IE-150 | E LES25.JE-30
E LES25[IE-125 L E LES250IE-125 L E |
2 LES25T1E-100 e \ e A LES25LIE-50
0.40— R | 0.08— g | 0.020 i
(—:? LESZS‘DE 75 | g LES’Z\SDE < : g // LES25LE-78
g | N LES25C]E-100 g /
5 LES25JE-50 RS / g |5 /
2 — s / HEsall=en - LES25(/E-100/125/150
a 1 = LES25[E-50 =
—— [ LES25IE-30 ! \ !
0.00 ! 0.00 ‘ 0.000
20 40 60 80 | 0 20 40 60 80 | 0 20 40 60 80
Charge [N] i Charge [N] i Charge [N]
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Codeur absolu sans batterie

Table linéaire/Type compact
Série LES LEs25 (€ ERGEer®

# Pour plus de détails, reportez-
vous aux pages 182 et suivantes.

Pour passer commande

Type compact

LES25R|E|J|-|30
0060 60600

0 Taille 9 Position de montage du moteur 9Type de moteur

Pour plus de détails sur les contréleurs,
reportez-vous a la page suivante.

@ Modéle basique/modéle R Cable Symbole Type Contréleurs/drivers compatibles
Moteur JXC51 JXCP1  JUXCEF
E Modele absolu sans batterie | JXC61 JXCD1  JXC9F
R (Moteur pas a pas 24 VDC) JXCE1 JXCL1 JXCPF
JXCO1 JXCM1  JUXCLF
0 Pas de vis [mm]
Modeéle symétrique/  Tableau J 16
Modele L _ K 8
L
@ Course [mm]
Course Course admissible
30 a 150 | 30%1, 50, 75, 100, 125, 150
Moteur en ligne type/modeéle D
Tableay Cable @ Option de moteur
D — -
o0 §0\©§ éé ) Sans option
o © 00| / B Avec frein
Moteur Tableau des options de moteur compatibles
Course
Position de montage . 50
@ Montage*3 du moteur Tl 30 ou plus
; R/L 25 X O
Modele R}, .
Symbole Montage Modele L Modele D D 25 0O 0O
— | Sans support latéral (] [ J
H |Avec support latéral (4 pcs)| — @ 0 Option du corps
) — Sans option
S Protégé contre la poussiére+2
°% d 9 Typellongueur de cable pour l'actionneur
o @
~ [ Cable robotique [m]
=3
2 J — Aucun R8 g4
R1 1.5 RA 10%4
\~ R3 3 RB 15%4
Support latéral R5 5 RC 20*4

Les caractéristiques (caractéristiques techniques, dimensions, etc.) non listées
sont identiques a celles du produit standard. Pour plus d'informations, repor-
tez-vous au catalogue en ligne.
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Table linéaire électrique/modele compact

@ Controleur

Sans contréleur
Avec contréleur

cunig

Codeur absolu sans batterie :

Serie LES
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Interface l ........... l ....... -

® Connecteur de communication, cable 1/0*¢

(Entrée/Sortie/Protocole de communication) Montage Symbole Type Interface applicable
Nombre d'axes, 7 Montage par vis — Sans accessoire —
T caractristique spéciale 85 Rail DIN S Connecteur de communication de
LD ype Standar |essusorio type droit DeviceNet™
andard g , Connecteur de communicationa | CC-Link Ver. 1.10
5 [Entrée paralléle (NPN)| @ Nombre d'axes, T raccord en T
ntree paraliele o . s .
caractéristique spéciale _

6 |Entréeparaliele (PNP)| @ Noml:'re p, —— 1 Cable 1/0 (1.5 m) Entrée paraliéle (NPN)

E EtherCAT ) ) Symbol| " yaves” | Spécifications 3 Cable 1/0 (3 m) Entrée paralléle (PNP)

g E;h:(r)’\::‘fl’t’\/llg_:w : : 1 1 axe Standard 5 Céble I/O (5 m) P

Avec sous-
E DeléiCEN:t@ : ° F 1@ | fonction STO
-Lin
M CC-Link [ ]

=1 Les positions de montage et les options de moteur compatibles variant
en fonction de la course, reportez-vous au tableau des options de mo-
teur compatibles a la page 23.

2 Pour le modele R/L (équivalent au IP5X), un racleur est monté sur le nez
du vérin, et des joints sont montés sur les deux fonds avant. Pour le
modele D, un racleur est monté sur le nez du vérin.

%3 - Pour plus de détails, reportez-vous au catalogue en ligne.

=4 Fabriqué sur commande

%5 Le rail DIN n'est pas inclus. A commander séparément.

#6 Sélectionnez « - » pour tout autre nom que DeviceNet™, CC-Link ou
entrée parallele.
Sélectionnez « - », « S » ou « T » pour DeviceNet™ ou CC-Link.
Sélectionnez « - », « 1 », « 3 » ou « 5 » pour I'entrée parallele.

A\Précaution

[Produits conformes CE]

La conformité CEM a été testée en combinant la série d'actionneurs
électriques LEF avec la série de controleurs JXC.

La conformité CEM dépend de la fagon dont le client a configuré son
panneau de commande avec ses autres équipements et cables
électriques. Par conséquent, la conformité a la directive CEM ne peut pas
étre certifiée pour les pieces SMC incorporées a I'équipement du client
dans ses conditions de fonctionnement. Le client doit donc vérifier la

~ . A
L'actionneur et le controleur sont vendus R

comme un ensemble.

Assurez-vous que la combinaison du contré-

leur et de l'actionneur est correcte.

<Vérifiez les points suivants avant I'utilisation.>

(1) Vérifiez le numéro de modgle sur I'étiquette de l'actionneur.
Cette référence doit correspondre a celle du controleur.

(2) Vérifiez que la configuration de I'E/S paralléle

LEYG LEY LEFB LEFS

LESYH

LES

conformité CEM de ses machines et équipements dans leur ensemble. correspond (NPN ou PNP). oo (:,:)
[Précautions relatives aux différences de versions du contréleury] | | -7 i
Lorsque la série JXC doit étre utilisée en combinaison avec le codeur LESZSREJ_SO |
absolu sans batterie, utilisez un contréleur de la version V3.4 ou S3.4 ou m:] P i
supérieure. Reportez-vous aux pages 179 et 180 pour plus d'informa-
tions. 1
[Certification UL] - V| w
Les controleurs de la série JXC utilisés en combinaison avec les = Consultez le manuel d'utilisation pour I'utilisation des produits. E
actionneurs électriques sont certifiés UL. Vous pouvez les télécharger sur notre site Web : https:/www.smc.eu 0
3 5 Type & entrée directe 3 2 | Typeaentrée directe 5 Type & entrée directe 5 3 Type & entrée directe 5
Modele | Typea g ooy | TIPCACNCE | ghypugg | TYPCA | ppopNETse, | 1YPEE | TYPEA g, | Typea
program- e!ltree susfoncion 10 | dlirecte sous-fonction STO e!ltree sous-fonction STO ef“ree ef“ree sous-fonction STO ef“ree o
mable directe EtherNet/IP™ directe directe directe directe w
EtherCAT® PROFINET DeviceNet™| 10-Link CC-Link =l
d\ r -
Type i~ N '
I ‘ ~—
BRE
-
o]
2
| |
- /] W/ﬂ -
. JXC51
Série JXC61 JXCE1 JXCEF | JXC91 JXCOF | JXCP1 JXCPF | JXCD1 JXCLA1 JXCLF | JXCMA1 E
2 N EtherCAT®|  Enirée directe L Entrée directe Entrée Entrée directe Entrée Entrée Entrée directe Entrée o
t(;‘a:aec;terls- PaIrEa/geIe aentrée | EtherCAT avec Emgﬁlg}%ﬁﬁ EtherNetlP™ avec | directe | PROFINET avec directe directe 0-Link avec directe §
q directe | sousfonction STO sousonction STO | PROFINET | sous-fonction $T0 | DeviceNet™ | |O-Link | sousfonction STO| CC-Link
Moteur compatible Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)
Nombre de données de i
positionnement max. 64 points
Tension d'aimentation 24 VDC
Page de référence 165 | 172
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Serie LES
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Caractéristiques techniques

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Modéle LES25( |E
Course [mm] 30, 50, 75, 100, 125, 150
N Horizontal 5

% Charge [kg]™" Vertical 5 25
£ | Force de poussée 30 a 70 % [N]*2*3 77 a180 43a100
2 | Vitesse [mm/s]*! *3 10 a 200 20 a 400
_8 Vitesse de poussée [mm/s] 10a20 20
g Accélération/décélération max. [mm/s?] 5000
@ Répétitivité de positionnement [mm] +0.05
& | Mouvement perdu [mm]** 0.3 max.
% | Pas de vis [mm] 8 [ 16
~§ Résistance aux chocs/vibrations [m/s?]*® 50/20
§ Type d'actionnement Vis a bille + courroie (modele R/L), vis a billes (modéle D)
S Type de guidage Guide linéaire (type circulant)

Plage de température d'utilisation [°C] 5a40

Plage d'humidité d'utilisation [%HR] 90 max. (sans condensation)
$ | Taille du moteur [J42
_:E_"§ Type de moteur Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)
é% Codeur Codeur absolu sans batterie
82| Tension d'alimentation [V] 24 VDC £10 %
S | Consommation électrique [W]#6 *6 67
g§| Type Frein & manque de courant
:-%E Effort de maintien [N] - 500 \ 77
§'§ Puissance [W]*8 * 5
83| Tension nominale [Vl 24 VDC =10 %

#1 La vitesse change en fonction de la charge. Consultez le « graphique vitesse-charge (guide) » a la page 108.

#2 La précision de la force de poussée est +20 % (E.M.).

%3 La vitesse et la force peuvent varier en fonction de la longueur du céable, de la charge et des conditions de montage. En outre, si la longueur du cable
dépasse 5 m, elle diminuera jusqu'a 10 % pour chaque 5 m. (A 15 m : réduit jusqu'a 20 %)

=4 \aleur de référence pour la correction des erreurs en fonctionnement réciproque

+5 Résistance aux vibrations : aucun dysfonctionnement lorsque soumis au test entre 45 et 2000 Hz. Le test a été effectué a la fois dans un sens axial et
dans un sens perpendiculaire au pas de vis. (Le test a été réalisé avec I'actionneur en condition initiale.)
Résistance aux chocs : aucun dysfonctionnement ne s'est produit lorsque I'actionneur a été soumis au test de chocs a la fois dans le sens axial et dans
le sens perpendiculaire au pas de vis. (Le test a été réalisé avec l'actionneur en condition initiale.)

#6 Indique la consommation électrique max. pendant I'opération (contréleur inclus)
Cette valeur peut étre utilisée pour la sélection de I'alimentation électrique.

«7 Avec frein uniquement

%8 Pour un actionneur avec frein, ajoutez la consommation du frein.

Masse
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC) Ikl
Sans frein Avec frein
Course [mm] 30 50 75 100 125 150 30 50 75 100 125 150
- LES25F 181 | 207 | 241 | 321 | 344 | 368 — 234 | 268 | 348 | 371 | 3.95
LES25D 1.82 | 2.05 | 235 | 3.07 | 327 | 347 | 2.08 | 231 | 261 | 333 | 353 | 3.74
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Modéle a codeur absolu sans batterie
Table linéaire/Modéle compact

Serie LES

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Construction : modéle standard/modele R, modele symétrique/modeéle L

5 ? % 4 11
\ \

—\ \
S \

T
— ]

\

f

R

N
I =

@—_| «

@/ e : =E2E

@®

7

A b

?@@@@@@

©

LEYG LEY LEFB LEFS
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5 I
(72}
Ll
-l
LL
I
1T]
Nomenclature -
N° Description Matériaux Note N° Description Matériaux Note
1 | Moteur — — 22 | Butée Acier structurel —
2 | Corps Alliage d'aluminium Anodisé 23 | Coussinet — QOption étanche a la poussiére uniquement
3 | Table Acier inoxydable | Tratementala chaleur + Nickelage autocatalytique 24 | Joint de poulie NBR Option étanche a la poussiere uniquement oc
4 | Bloc de guidage Acier inoxydable | Traitement a la chaleur 25 | Joint d'extrémité NBR Option étanche & la poussiére uniquement I'_||J
5 | Vis Acier inoxydable | Traitement a la chaleur + Traitement spécial 26 | Joint racleur NBR QOption étanche a la poussiére uniquement
6 | Plaque de fermeture | Alliage d'aluminium Anodisé 27 | Couvercle Résine synthétique —
7 | Couvercle de la poulie | Résine synthétique — 28 | Guide de retour | Résine synthétique —
8 | Fond avant Résine synthétique — 29 | Support de couvercle| Acier inoxydable — o
9 | Tige Acier inoxydable — 30 | Bille en acier Acier spécial — -
Acier structurel | Nickelage autocatalytique 31 | Frein — Avec frein uniquement 8
10 | Butée de guidage . Nickelage autocatalytique <
Laiton O uni " . S
(LES25R/LL] uniquement) Piéces de rechange/courroie
11 PI?que de moteur Ac?er structurel : — : Taille EEEEee Note
12 Pnsg . Amer structgrgl Nickelage autocatalytique LES250] LE-D-1-3 — -
13 | Poulie de la vis Alliage d'aluminium — O
14 | Poulie de moteur |Alliage d'aluminium — . . s . (&
15_| Entretoise Acier inoxydable | LES25R/LC] uniquement Pieces de rechange/kit de lubrification %
16 | Butée de l'origine | Acier structurel |Nickelage autocatalytique Partie appliquée Référence
17 | Coussinet — — Unité de GR-S-010 (10 g)
18 | Courroie — — guidage GR-5-020 (20 g)
19 | Fil noyé Résine synthétique —
20 | Bouchon Caoutchouc en silicone —
21 | Bague sim Acier structurel —

O
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Serie LES
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Construction : modéle a moteur en ligne/modeéle D
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Nomenclature
N° Description Matériaux Note N° Description Matériaux Note
1 | Moteur — — 21 | Guide de retour Résine synthétique —
2 | Corps Alliage d'aluminium Anodisé 22 | Support de couvercle | Acier inoxydable —
3 | Table Acier inoxydable | Trafementla chaleur+ Nckelage autocatelyiue 23 | Bille en acier Acier spécial —
4 | Bloc de guidage Acier inoxydable | Traitement & la chaleur 24 | Coussinet — —
5 |Vis Acier inoxydable | Tratementala chaleur + Traitemen spécil 25 | Bague sim Acier structurel —
6 | Plaque de fermeture | Alliage d'aluminium Anodisé 26 | Bande de masquage — —
7 | Bride du moteur Alliage d'aluminium Anodisé 27 | Coussinet — Option étanche a la poussiére uniquement
8 | Butée Acier structurel — 28 | Joint racleur NBR Option étanche a la poussiere uniquement
9 | Capot du moteur Alliage d'aluminium Anodisé 29 | Frein — Avec frein uniquement
10 | Fond avant Alliage d'aluminium Anodisé 30 | Support latéral Alliage d'aluminium Anodisé
11 | Fond avant du moteur | Alliage d'aluminium Anodisé
12 | Tige Acier inoxydable — Piéces optionnelles/support latéral
Acier structurel Nickelage autocatalytique Modéle Référence
13 | Butée de guidage Laiton Nickelage autocatalytique LES25D LE-D-3-3
(LES25D uniquement)
14 | Prise Acier structurel | Nickelage autocatalytique Pieces de rechange/kit de lubrification
15 | Moyeu (c6té vis) Alliage d'aluminium — Partie appliquée Référence
16 | Moyeu (coté moteur)| Alliage d'aluminium — Unité de GR-S-010 (10 g)
17 | Entretoise Acier inoxydable [LES25DC] uniquement guidage GR-5-020 (20 g)
18 | Fil noyé NBR —
19 | Croisillon NBR —
20 | Couvercle Résine synthétique —
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Modéle a codeur absolu sans batterie
Table linéaire/Modéle compact S@rje L ES

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : modeéle standard/modeéle R

LES25RE (7
LL
Ll
-l
o 7.3 (prof. de v‘issage m'fax.) 40 (G-1)xH A-A
3.3 (prof. de vissage min.) H 2 x M6 x 1 prof. taraudage 12
18 Gx@10
0.030 9.5 Ho (10030) m
24 @ 5H9 ('$%%°) prof. 2 SHY (g ) prof. 2 T
— P —A /7 «~ w
N 7 17.8 -
i Cable du moteur
! (2x 0 5)% © 5=
—- - - o
] S ﬁé% P | et g e >
) —o——® J
o H g_)# e}‘ @W I'_IIJ
o
385 C x M5 x 0.8%4 ® —A 458 ~
) D 66.5 +0.3
Bouchon pour vis de commande manuelle
Entrée : @ 8 27 (Cr2-1)xD
Forme : cotes sur plats de 5 (0]
>
Avec frein . . H
Intervalle de fonctionnement Céable du frein
de la table*! B (@ 3.5)*
1 Cable du moteur
u ~td x5 | T
Fin de E >
course Origine*2 [72)
[Origine]*3 [Fin de course] I'_||J
I \
H I i !
e = (] |e 0
20 F 19.5 & H
Course (L) (2.2)
21 (G-1)xH
H B-B (%
49 13.7 L
l—B -l
™ 0
— [to) o
] ' o (1@ S
L P — o — & : i W
i ! G x M6 x 1 prof. taraudage 12 E
+ =
@ 5H9 (9% ) prof. 5 ~—B -8
J 5H9 (P9%%) prof. 5
i
Connecteur |
=1 Intervalle sur lequel la table peut se déplacer lorsqu'elle retourne a l'origine. Veillez a ce que les piéces montées sur Cable du
la table ne génent pas les autres piéces et les équipements autour de la table. moteur
+2 Position apres retour a I'origine ©
+«3 [ ]pour les cas ou le sens du retour a l'origine a changé -
=4 Si les vis maintenant la piece sont trop longues, elles peuvent toucher le bloc de guidage et entrainer un Cable I%ﬁl o Lo
. L . K g R . A ] o~ (&)
dysfonctionnement. Utilisez des vis dont la longueur se situe entre les profondeurs de vissage maximale et minimale. | du frein <
+5 Fixez le cable du moteur et le cable du frein de maniere a ce que les cables ne soient pas pliés a plusieurs reprises. . br)
- - ™
Dimensions [mm] [
Modgle L | c|pb]|E F|]a | H J §<’
LES25RE[-301-1J0101000 1445 | 4 48 | 1335| 105 2 46 46 =
LES25RE-50]-CC000 1705 | 6 42 | 1595 | 131 2 84 84
LES25RE-7500-C00000 2045| 6 55 1935 | 165 2 112 | 112
LES25RE[-1000]C1-1CCCC 2775 | 8 50 |266.5 | 238 4 56 | 112
LES25RE[-1250-100000) 3025| 8 55 | 2915 | 263 4 59 | 118
LES25RE[-1500]01-C1010000 3275| 8 62 |3165| 288 4 62 | 124
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Serie LES
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : modéle symétrique/modele L

LES25LE
Bouchon pour vis de commande manuelle
Entrée : @ 8
Forme : cotes sur plats de 5 A-A
7.3 (prof. de vissage max.) 27 (C2-1)xD 66.5 0.3
33.5 3.3 (prof. de vissage min.) D 45.8
l—A ~
@ 9_}% I T.
Q § % . - ; - :e - G} _@_W < o
) 4 © < | ©
) &——® 540 e Y
3 : \ Céble du moteur (2 x @ 5)*5 17.8
[l |24 55 [FA \5H9 (3%) prof. 2 ~
18 { 2 x M6 x 1 prof. taraudage 12
H 6.
52 & 5
40 (G-1)xH <0
@ 5HY (*99%0) prof. 2 Gx0O 10
Intervalle de fonctionnement
de la table*!
] 1 Avec frein
e Origine*2 B
[Fin de course]
Fin de course E 1 ¥
[Origine]*3
| S — |
! [ 10}
S | e=c( §
T
20 F 19.5 .
Course L ©2.2) Céble du moteur
J (0 3.5)*5
@ 5H9 (*99%) prof. 5 6 5H9 (Y%%°) prof. 5
B B-B
1 - f o o
8 o =
] s K
] R S S— !
5 | o)
G x M6 x 1 prof. taraudage 12
~—B 49 13.7
H
21 (G-1)xH
Connecteur

=1 Intervalle sur lequel la table peut se déplacer lorsqu'elle retourne a I'origine. Veillez a ce que les piéces montées sur
la table ne génent pas les autres pieces et les équipements autour de la table.

*2 Position aprés retour a l'origine

%3 [ ]pour les cas ol le sens du retour a l'origine a changé
+4 Si les vis maintenant la piéce sont trop longues, elles peuvent toucher le bloc de guidage et entrainer un
dysfonctionnement. Utilisez des vis dont la longueur se situe entre les profondeurs de vissage maximale et

minimale.

=5 Fixez le cable du moteur et le cable du frein de maniére a ce que les cébles ne soient pas pliés a plusieurs reprises.

Cable | <
du frein

Dimensions [mm]
Modéle L c D E F G H J
LES25LE-30-C00000) 1445 | 4 48 |1335| 105 | 2 46 | 46
LES25LE[-500001-00000000C1 | 1705 | 6 42 |1595| 131 | 2 84 | 84
LES25LE-750-000000000 | 2045| 6 55 |1935| 165 | 2 | 112 | 112
LES25LE[-10001C-C0CICICIC] | 2775 | 8 50 |2665| 238 | 4 56 | 112
LES25LE[-1250-0000C | 3025 8 55 |2915| 263 | 4 59 | 118
LES25LE[-1500001-C000CICIC1 | 3275 | 8 62 |3165| 288 | 4 62 | 124
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Modeéle a codeur absolu sans batterie L.
Table linéaire/Modéle compact Scerie LE S
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : modéle a moteur en ligne/modele D

LES25DE o ®
s L
c-C Pour I'option étanche = w
ala goussiére Vis de commande @5H9 (§°°)prof.2 g 2xM6x1x14 -l
7.3 (prof. de vissage max.) manuelle* 3o 258
3.3 (prof. de vissage min.) 24 55 2 :
«—C W o
f L i\g‘ o d—— —&—- O@ﬂ'% ~1la i <! o
&I E [8%— coE A S iy S o @ﬂ f © F 38 h
-l
D x M5 x 0.8*6 57 2 ¢ 56.8
® B 58.5 £0.3
27 (D2-1)xB
Intervalle de fonctionnement >
de la table*! [11]
- = E 2 Cable d 05)7 -
Fin de course Origine*2 ) ble dy moteur (2x 05)
[Origine]*3 [Fin de course] o —
o ==
..EiE;: g
(15|, <5 w
16 K 76.5 ~ 180 -
A-A Course (L) —
= 2 sections (course 30, 50, 75, 100) E
# 3 sections (course 125, 150) 2 60 . sHo (g°-°3°)prof. 5 n
o  GxM8x1.25x 16 @ 5H9 (29 ) prof. 5 *H‘k I._IIJ
1 A
S _“f—%e@
- 2xM8x1.25x 16 ~—A »n
Q - -
x + Montage par le haut non disponible J [T}
[0} |
12 F (G2 -1)xJ
Avec frein Connecteur
Cable du frein (@ 3.5)*7 =180 I
Cable du moteur (2 x @ 5)7 tﬁ
-l
Cable e <
(1.5) | 65 du frein e
117 =180 E
-l
#1 Intervalle sur lequel la table peut se déplacer Dimensions [mm]
lorsqu'elle retourne a l'origine. Veillez & ce que les Modale ) B D E F G J K
piéces montées sur la table ne génent pas les
autres piéces et les équipements autour de la table. LES25DEL-30L L -LILILIEIC) 214 48 4 1335 81 4 19 1215 o
#2 Position apres retour a I'origine LES25DELI-30BLILI-LILILILIL] | 2545 L
3 [ ] pourles cas ol le sens du retour & l'origine a changé _LES25DELI-500LIL-CICICICIC] | 240 4 6 l1595| 87| 4 |39 |1a75 -l
+4 La distance entre le fond avant du moteur et lavis ~_LES25DE[]-50BLICI-CICICICICT | 280.5
de la commande manuelle est de 4 mm maximum.  LES25DE[J-75C1C1-C1CICICIC] 274 55 6 |1935| 96 4 64 | 1815
La taille du trou du fond avant du moteur est @ 5.5. LES25DE[-75B] -] | 3145 ’ :
«5 La table est plus basse que le capot du moteur. LES25DEJ-1000-C00000000 | 347 =
+6 Si les vis maintenant la piéce sont trop longues, elles peuvent | ES25DEL -100BLIL L ILIL LI 13875 °° 8 |2665| 144 | 4 |89 |2545 g
toucher le bloc de guidage et entrainer un LES25DE[-1250 1 -] | 372 o
. e . . = = o
cnvc o pfondurs devisagonawiae o il \LESZODEL-ZOBLIIOLII [atzs) = | ° (0L %L ° | 17 | x
«7 Fixez le cable du moteur et le cable du frein de = & 62 8 |3165| 144 6 | 695 |304.5
maniere a ce que les cables ne soient pas pliés a LES25DE[1-150BLIC-LICICIN | 487.5
plusieurs reprises. E
O
x
=
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Serie LES

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Support latéral (modéle a moteur en ligne/modele D)

(————)

[mm]
OE Réf. 1 A B D E F G | Modéle compatible
LE-D-3-3 | 81 99 12 6.6 30 49 LES25DE

o}

123
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+1 Référence pour 1 support latéral
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Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Table linéaire/Modeéle haute rigidité

Serie LESH
Sélection du modele 1

Procédure de sélection ‘ Pour la série LES compacte, reportez-vous a la page 107. ‘

Vérifiez le rapport Vérifiez le temps
charge-vitesse. de cycle.

Vérifiez le moment
admissible.

Exemple de sélection

m Vérifiez le rapport charge-vitesse. <Graphique vitesse-charge> (page 126)
Sélectionnez un modele en fonction de la masse de la piece et de la vitesse
en vous référant au graphique vitesse-charge.
Exemple de sélection) Le LESH25[JEJ-50 peut étre temporairement sélectionné
comme candidat possible sur la base du graphique a droite.

Vérifiez le temps de cycle.
Un temps de cycle approximatif peut étre obtenu avec la méthode 1 mais pour
un temps de cycle plus précis, appliquez la méthode 2.

= Bien que la méthode 1 permette d'effectuer une sélection appropriée, ce calcul se base sur la condition de charge
maximale. Par conséquent, si une sélection plus précise est nécessaire pour chaque charge, appliquez la méthode 2.

[ Méthode 1 : vérifiez le graphique du temps de cycle. (page 126) ]

Méthode 2 : calcul <graphique vitesse-charge> (page 126)

Calculez le temps de cycle suivant la Exemple de calcul)

méthode ci-dessous. T1 a T4 peuvent étre calculés de la
Temps de cycle : fagon suivante.

T est obtenu par I'équation suivante.

T1 =V/a1 =200/5000 = 0.04 [s],

T=T1+T2+T3+T4[s]] T3 = VV/a2 = 200/5000 = 0.04 [s]
®T1 :le temps d'accélération et T3 : To - L-05-V-(T1+T3)
le temps de décélération sont \Y
obtenus par I'équation suivante.

50 -0.5-220 - (0.04 + 0.04)

T1=V/al[s]| [T3=V/a2][s]| 200
® T2 : le temps de vitesse constante =021 s]
est obtenu par I'équation suivante.
T4=0.15[s]
L-05-V-(T1+T3
T2 = v ( )[s]
Le temps de cycle est obtenu
® T4 : |le temps de stabilisation varie comme suit.
en fonction des conditions telles T=T1+T2+T3+T4
que le type de moteur, la charge et =0.04 +0.21 + 0.04 + 0.15
les données de positionnement. =0.44 [s]

Par conséquent, calculez le temps
de stabilisation en vous référant a
la valeur ci-dessous.

T4=0.15[s]

Vérifiez le moment admissible. <Moment statique admissible> (page 126)
<Moment dynamique admissible> (page 127)

Vérifiez que le moment qui s'applique a l'actionneur se situe dans la plage
admissible en conditions statique et dynamique.

Sur la base du calcul ci-dessus, le LESH25[IEJ-50 devrait étre sélectionné.
125 ZSVC

Conditions d'utilisation

®Masse de la piece : 2 [kg] ®Conditions de

i montage de la piece :
o Vitesse : 200 [mm/s]
® Sens de montage : vertical
e Course : 50 [mm]

® Accélération/décélération :
5000 [mm/s?]

eTempsdecycle:05s 200

J

LESH25LIE[/Codeur absolu sans batterie Vertical

5

I I I
Pas de vis 8 (LESH2501K)
4
5 3
S .
8 \ Pas de vis 16
2 L\ -
© 3 (LESH2501J)
1
1 1
1
0 1
0 100 200 300 400 500

Vitesse [mm/s]

<Graphique vitesse-charge>

LESH250/Codeur absolu sans batterie Tangage

3000

2500 \
__ 2000 \\
E. 1500 \\
3 1000 \‘

500
00 1 2 3 4
Charge m [kg]

<Moment dynamique admissible>

1V

AR

m
>> Mep

L8




Sélection du modele Série LE SH
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Graphique vitesse-charge (guide)

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

(2]
+ Les graphiques suivants montrent les valeurs lorsque la force de mouvement est de 100 %. LI.II]
|
LESH251EC]
Horizontal Vertical
14 e (0 T Pt 5 T T 1 E
1o P88 de vis 8 (LESH2501K) Pas de vis 8 (LESH250K) T
\ ‘ ‘ ‘ 4 ‘ ‘ ! -l
_ 10— . - 1]
g, -7 Pasdevis 16 23 {__Pasdevis16 —|
< S 2
s 1 5 ' >
1 1
2 1 1 ] _|
1 1
0 1 0 1
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500
Vitesse [mm/s] Vitesse [mm/s]
O
i
Graphique du temps de cycle (guide) -
1.80 ‘ ‘ / E
1.60 100 mm/s /, (I.{J)
1.40 />/ -
]
1.20 -
@ T 200 mm/s| 0
g 1.00 L w
g 050 // 300 mm/s //y _
= )‘!
0.60 - —
0.40 / // — ‘—/_’———’ I
' __—‘ﬁ; 400 mm/s o
0.20 ‘ -l
30 40 50 60 70 80 90 100 110 120 130 140 150
Course [mm]
Conditions d'utilisation '-IL
Accélération/décélération : 5000 mm/s2 w
o ’ -
Positionnement : 0.5 mm
Moment statique admissible o«
L
-l
Modele LESH25
Course [mm] 50 100 150
Tangage N-m ©
9ag (N-m] 77 112 155 =
Lacet [N-m] 8
Roulis [N-m] 146 177 152 §
-
[
O
x
-
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Seérie LESH
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

= Ces graphiques indiquent le porte-a-faux admissible (guide) lorsque le centre de gravité de la piece dé-
passe d'un cété. Pour sélectionner le porte-a-faux, reportez-vous au « Calcul du facteur de charge du
guide » ou au logiciel de sélection des modeles d'actionneurs électriques pour vérification sur le site

Moment dynamique admissible htps/www.smc.eu
5000 mm/s?

Accélération/décélération

Sens de la charge en porte-a-faux Modéale
m : charge [kg]

Me : moment admissible [N-m]

L : porte-a-faux au centre de gravité de la charge [mm]

LESH25

Orientation

2000

1500

L1

Me(CR = _ X
m T

1000

L1 [mm]

500 N

[

Charge m [kg]

1500

1250 \

1000 \
750

500 \

W T NG

0 4 8 12
Charge m [kg]

L2

L2 [mm]

Horizontal/Plafond

3000
Me 2500

O\ 2000 \
1500

1000 \\
1T T D \
i | 500

L3 Z

L3 [mm]

0 4 8 12
Charge m [kg]

2000

1500

L4

Me (C\ @@ ’ X

m 500 N

1000

L4 [mm]

Charge m [kg]

3000
Me 2500

N 2000
1500 \\
1000

500

L5 [mm]

L5 “ Y

Horizontal (latéral)

0 4 8 12
Charge m [kg]

1500

1250

1000 \
750

500
U

250

L6

@&

(¥
N

=

5

N

L6 [mm]

0 4 8 12
Charge m [kg]
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Sélection du modele Séerie LESH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

# Ces graphiques indiquent le porte-a-faux admissible (guide) lorsque le centre de gravité de la piece dé-
passe d'un coté. Pour sélectionner le porte-a-faux, reportez-vous au « Calcul du facteur de charge du
uide » ou au logiciel de sélection des modéles d'actionneurs électriques pour vérification sur le site

Moment dynamique admissible gttps://www.smc.eu

Accélération/décélération 5000 mm/s2
(72
[ -9- N
S Sens de la charge en porte-a-faux Modéle h
®© | m :charge [kg] O
= ..
@ | Me : moment admissible [N-m] LESH25
O | L : porte-a-faux au centre de gravité de la charge [mm] -
3000 \
2500 E
= — 2000 \ w
€ \ -
E 1500 AN
~
L Y5 1000 SN ——
500
m >
0
= \3) Me 0 1 2 3 4 'ﬂ
] L7 Charge m [kg]
=
() A 3000 ——
= - \
2500 \
N T 2000 g
7 E 1500 \\ H
©
I = 1000 NS
( 500 ——
gy I
0
Q) Me 0o 1 2 3 4 >
L8 Charge m [kg] flﬁ
-l
Calcul du facteur de charge du guide
(72}
1. Définissez les conditions d'utilisation. fommm——— Sens de montage -------- .| w
Modeéle : LESH Accélération [mm/s?] : a , . z . : -
Taille : 25 Charge [kg] m : 1. Horizontal A 3. Latéral Y :
Sens de montage : horizontal/plafond/latéral/vertical ~ Position du centre de la charge [mm] : Xc/Yc/Ze ! i .
2. Sélectionner le graphique cible en référence au modele, a la taille et au sens de montage. | X y :
3. Sur la base de I'accéleération et de la charge, trouvez le porte-a-faux [mm] : Lx/Ly/Lz sur le graphique. ! !
4. Calculer le taux de charge pour chaque direction. : :
ax = Xe/Lx, ay = Yc/Ly, az = Zc/Lz : :
5. Vérifiez que le total de ox, ay et oz est de 1 max. ! !
oX+oy+ozs<1 ! !
Lorsque supérieur a 1, veuillez considérer une réduction de l'accélération et de la charge, |} :
ou un changement de position du centre de charge et de la série. ! ! '-:L:
(Exemple ’ 1=
1 1 -l
1 1
1. Conditions d'utilisation ’
Modele : LESH
Taille : 25 3. Lx =1000 mm, Ly = 650 mm, Lz = 2500 mm
Sens de montage : horizontal 4. Le taux de charge pour chaque direction est obtenu comme suit. o
Accélération [mm/s2] : 5000 ox = 250/1000 = 0.25 IiIJ
Charge [kg] : 4.0 ay = 250/650 = 0.38
Position du centre de la charge [mm] : Xe = 250, Yc = 250, Zc = 500 az = 500/2500 = 0.20
2. Sélectionnez les trois graphiques en haut de la page 127. 5.ax+o0y+0z=0.83<1
-
©
2000 1500 3000 E
(&}
1250 2500|Lz X
1500 \ -
1000 2000
T T \ 3 \ -
£ 1000[Lx E 750 E 1500 0
5 3 9 \l 2
500 1000
500 N \ \ -
250 ™~ 500
0 0 0
0 4 8 12 0 4 8 12 0 4 8 12
Charge m [kg] Charge m [kg] Charge m [kg]
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Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Table linéaire/Modéle haute rigidité

Seérie LESH

Sélection du modele 2

Procédure de sélection ’Pour la série LES compacte, reportez-vous & la page 111. ‘

)

Exemple de sélection

Conditions
d'utilisation

Vérifiez la force Vérifiez la valeur de consigne - Vérifiez le coefficient
requise. de la force de poussée. de service.

eCourse : 100 [mm]

L

eForce de poussée : 90 [N] eSens de montage : vertical vers le haut
®Masse de la piece : 1 [kg] ®Temps de poussée + Opération (A) : 1.5 s

®\itesse : 100 [mm/s] eTemps de cycle complet (B) : 6 s

m Vérifiez la force requise.

Calculez la force approximative de poussée requise pour une
opération de poussée.
Exemple de sélection) ®Force de poussée : 90 [N]
eMasse de la piece : 1 [kg]
La force requise approximative peut étre
établie 2 90 + 10 = 100 [N].
Sélectionnez un modele en fonction de la force requise approximative
en vous référant aux caractéristiques techniques (page 135).
Exemple de sélection) En fonction des caractéristiques techniques,
e Force requise approximative : 100 [N]
eVitesse : 100 [mm/s]
Le LESH25LIE peut étre temporairement
sélectionné comme candidat possible.
Calculez ensuite la force requise pour une opération de poussée.
Si la position de montage est verticale vers le haut, ajoutez la
masse de la table de I'actionneur.
Exemple de sélection) En fonction de la masse de la table,
e Masse de la table du LESH25LIE : 1.3 [kg]
La force requise peut étre établie a 100 + 13 = 113 [N].

Vérifiez la valeur de consigne de la force de poussée.
<Graphique valeur de consigne de la force de poussée-force> (page 130)

Sélectionnez un modele en fonction de la force requise en vous ré-
férant au graphique valeur de consigne de la force de pous-
sée-force, et vérifiez la valeur de consigne de la force de poussée.
Exemple de sélection) Sur la base du graphique a droite,

eForce requise : 113 [N]

Le LESH25[IEK peut étre temporairement

sélectionné comme candidat possible.

La valeur de consigne de la force de poussée est 40 [%).

Vérifiez le coefficient de service.

Vérifiez le coefficient de service admissible en fonction de la

valeur de consigne de la force de poussée.

Exemple de sélection) En fonction du coefficient de service admissible,
o \/aleur de consigne de la force de poussée : 40 [%]
Le coefficient de service admissible peut
étre établi a 30 [%)].

Calculez le coefficient de service pour les conditions d'utilisation et

vérifiez qu'il n'est pas supérieur au coefficient de service admissible.

Exemple de sélection) e Temps de poussée + Opération (A) : 1.5 s
e Temps de cycle complet (B) : 6 s
Le coefficient de poussée peut étre établi a
1.5/6 x 100 = 25 [%] et se situe dans la
plage admissible.

Sur la base du calcul ci-dessus, le LESH25LJEK-100 devrait &tre sélectionné.
Concernant le moment admissible, la procédure de sélection est la méme
que pour le contrdle de positionnement.

129
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Masse de la table [kg]
Moddle Course [mm]
50 75 100 150
LESH25 0.9 — 1.3 1.7

= Si la position de montage est verticale vers le haut, ajoutez la masse de la table.

LESH25[JE[l/Codeur absolu sans batterie

200
180
160
140
120
100
80
60
40
20
0

Force [N]

\ \
Pas de vis 8 : LESH25DEK/,
//
/(
Pas de‘ vis 16 : LE‘SH25DEJ-
\ \
30 50 70

Valeur de consigne de la force de poussée [%]

<Graphique valeur de consigne de la force de

poussée-force>

Coefficient de service admissible

Codeur absolu sans batterie
Valeur de consigne de fa force de poussée [%] | Coefficient de service [%)] | Temps de poussée continue [min]
30 — —
50 max. 30 max. 5 max.
70 max. 20 max. 3 max.
Contréle de poussée
c -
k<]
.‘*%
[e]
a
A Temps

SVC



Graphique valeur de consigne de la force de poussée-force

Sélection du modele Séerie LE SH
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

LESH2500E]
200 ‘ ‘
180 I I
160 ——Pas de vis 8 : LESH251K —
140
Z 120 ///
g 100
£ 80 _— —
60 1
40 Pas de vis 16 : LESH25[1J—
20
o30 50 70
Valeur de consigne de la force de poussée [%]

Précision de la table

# Ces valeurs sont des valeurs indicatives de départ.

Jeu
radial

1

LEYG LEY LEFB LEFS

LESYH

LES

O
2

130

Modéle LESH25 Tableau 1] Parallélisme entre c6tés A et B T
Parallélisme entre cotés A et B [mm] Reportez-vous au tableau 1. - Course [mm] (L{.I)
odele
Parallélisme de déplacement entre cotés A et B [mm) Reportez-vous au graphique 1. 50 75 100 150 -l
Perpendicularité entre cotés A et B [mm)] 0.05 LESH25 0.06 — 0.08 0.125
Tolérance de cote M [mm] +0.3
Tolérance de cote W [mm] +0.2 I':L:
Jeu radial [pm] -14a0 L
=l
Parallélisme de déplacement entre cotés A et B
T 0.14
E m
= 0.12 IiIJ
C
[}
£ 0.1 //
g o S
S 008
° L -
g ©
o 0.08 A Parallélisme de déplacement : -
5 004 Fleche indiquée par un 8
] comparateur a cadran lorsque la <
®
£ 0.02 table effectue une course -
o compléete avec le corps fixé sur
0 o
0 50 100 150 une surface de base de référence -
Course [mm] O
O
x
=



Serie LESH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Fleche de la table (valeur de référence)

# Ces valeurs sont des valeurs indicatives de départ.

Déplacement de la table causé par la charge du
moment de tangage Déplacement de la table lorsque
des charges sont appliquées sur la partie indiquée
par la fleche quand la table linéaire est déployée.

Déplacement de la table causé par la charge du
moment radial Déplacement de la table lorsque
des charges sont appliquées sur la partie indiquée
par la fléche quand la table linéaire déployée.

Déplacement de la table causé par la charge du
moment latéral Déplacement de la table de la
partie A lorsque des charges sont appliquées a la
partie F quanlczi la table linéaire ezt rétractée.

f—1
N . L
. Lr
Lr : distance entre le centre de
; 1 . la table et le centre de
| — U gravité de la charge
1 1
a S —
LESH25 LESH25 LESH25 Lr = 200 mm
= 0.80 — = 04 = 0.20
€ P € [T T 1 3 ‘ \ \
% LESH25JE-150 £ LESH‘255|E-1‘00— % 1
3 0.60 L 2 03 — 2 015 LESH25LIE-100,
8 g pd s P
© 7 = .~ LESH25E-1501 = v
; 0.40 / LESH25\;|E-100 ; 0.2 A ; 010 ////
2 o. » g o g0
= / = A = | L EsH250E 50
@ 7 r [0
£ / g T EshzsrE-s0 g g \
g 020 — 5 0.1 v £ 0.05 Za —
3 /| — i 8 e & — | LESH25]E-150 |
g . LESH25[E-50 ] S
8 000 F1 L1 1 | 8 o0 2 0.00 |
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500 0 200 400 600 800
Charge [N] Charge [N] Charge [N]
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| | ry | ]
Table linéaire/

Modele haute rigidité
Séerie LESH LesH2s

C € R @

Pour passer commande

* Pour plus de détails, reportez-
vous aux pages 182 et suivantes.

@ Taile

[25 ]

LESH 25

Modele haute rigidité

R

E

CD17T

0o

J
00

9 Position de montage du moteur

90
© 600

R1
0

9Type de moteur

®

Pour plus de détails sur les
controéleurs, reportez-vous a la
page suivante.

Moteur

Modele basique/modéle R

Céble

S

S

)

0

)
[c©@ ©° © 0 |

Tableau

Modeéle

L

Modele symétrique/

Tableau

Symbole

Type

E

Modeéle absolu sans batterie
(Moteur pas a pas 24 VDC)

JXC51
JXC61
JXCEH1
JXCOo1

Contréleurs/drivers compatibles
JXCP1  JUXCEF
JXCD1  JXC9F
JXCL1  JUXCPF
JXCM1  JUXCLF

e Pas de vis [mm)]

Moteur en ligne type/modeéle D

J 16
K 8
6 Course [mm] @ Option de moteur
Course Course admissible — Sans option
50 a 150 50, 100, 150 B Avec frein

Tableau Cable
D[ oz o Option du corps
2 < 2 z — Sans option
Moteur S Protégé contre la poussiére*!
e Montage*? 9 Type/longueur de cable pour I'actionneur
Modgle R{Modele Céble robotique [m]
Symbole Montage ModsleL| D — Aucun RS g3
— |Sans support latéral| @ o E; ;-5 EQ 12*2
*
A tlatéral (4 pcs.)| —
H vec support latéral (4 pcs.) [ J R5 5 RC 2073
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Table linéaire électrique/modele haute rigidité

@ Contréleur

Sans contréleur
Avec contrbleur

cOid

Codeur absolu sans batterie :

|nterface l ........... l ....... =

® Connecteur de communication, cable I/0*°

Serie LESH

(Entrée/Sortie/Protocole de communication) Montage Symbole Type Interface applicable
Nombre d’axes, 7 Montage par vis — Sans accessoire —
o T caractéristique spéciale 84 Rail DIN s Connecteur de communication de
filie2 ype Standarg| Moo type droit DeviceNet™
anaardi ™ sm ) nnecteur mmunicationa | CC-Link Ver. 1.10
Nombre d’axes, T Connecteur de communication a
5 |Entréeparaligle (NPN) | @ P < raccorden T
caractéristique spéciale
6 |Entréeparalile (PNP)| @ Nomk?re Pl — 1 Cable 1/0 (1.5 m) Entrée paralléle (NPN)
E EtherCAT [ [ ] Symbol d’axes Spécifications 3 Cable I/O (3 m) Entrée paralléle (PNP)
9 | EtherNetIP™ | @ ° 1T | 1axe | Standard 5 Cable /0 (5 m) P
P | PROFINET | @ D Avec sous-
D | DeviceNet® ® F 1@ | fonction STO
L 10-Link [ ) [ ]
M CC-Link [

x1 Pour le modéle R/L (équivalent au IP 5 X), un racleur est monté sur le
nez du vérin, et des joints sont montés sur les deux fonds avant. Pour
le modéle D, un racleur est monté sur le nez du vérin.

=2 Pour plus de détails, reportez-vous au catalogue en ligne.

«*3 Fabriqué sur commande

#4 Le rail DIN n'est pas inclus. A commander séparément.

x5 Sélectionnez « - » pour tout autre nom que DeviceNet™, CC-Link ou
entrée paralléle.
Sélectionnez « - », « S » ou « T » pour DeviceNet™ ou CC-Link.
Sélectionnez « - », « 1 », « 3 » ou « 5 » pour I'entrée paralléle.

A\Précaution

[Produits conformes CE]

La conformité CEM a été testée en combinant la série d'actionneurs
électriques LEF avec la série de controleurs JXC.

La conformité CEM dépend de la fagon dont le client a configuré son
panneau de commande avec ses autres équipements et cables
électriques. Par conséquent, la conformité a la directive CEM ne peut pas
étre certifiée pour les pieces SMC incorporées a I'équipement du client
dans ses conditions de fonctionnement. Le client doit donc vérifier la
conformité CEM de ses machines et équipements dans leur ensemble.

4 . A
L'actionneur et le controleur sont vendus )

comme un ensemble.

Assurez-vous que la combinaison du contr6-
leur et de l'actionneur est correcte.

<Vérifiez les points suivants avant I'utilisation.>

(D Vérifiez le numéro de modele sur I'étiquette de l'actionneur.
Cette référence doit correspondre a celle du contréleur.

(2 Vérifiez que la configuration de I'E/S paralléle
correspond (NPN ou PNP).

LEYG LEY LEFB LEFS

LESYH

LES

[Précautions relatives aux différences de versions du controleur] I
Lorsque la série JXC doit étre utilisée en combinaison avec le codeur LESH25REJ-50 tﬁ
absolu sans batterie, utilisez un contréleur de la version V3.4 ou S3.4 ou — m:] |
supérieure. Reportez-vous aux pages 179 et 180 pour plus d'informa-
tions. 0
[Certification UL] -
Les controleurs de la série JXC utilisés en combinaison avec les = Consultez le manuel d'utilisation pour I'utilisation des produits. LL
actionneurs électriques sont certifiés UL. Vous pouvez les télécharger sur notre site Web : https:/www.smc.eu E
=l
3 5 Type & entrée directe 3 2 | Typeaentrée directe 5 Type & entrée directe 5 3 Type & entrée directe 5
Modele | Typea g ooy | TIPCACNCE | ghypugg | TYPCA | ppopNETse, | 1YPEE | TYPEA g, | Typea
program- e!ltree susfoncion 10 | dlirecte sous-fonction STO e!ltree sous-fonction STO ef“ree ef“ree sous-fonction STO ef“ree o
mable directe EtherNet/IP™ directe directe directe directe w
EtherCAT® PROFINET DeviceNet™| 10-Link CC-Link -
K -
Type l
] -
Q
-
o]
O
4 | x
7 W/‘ =
. JXC51
Série JXC61 JXCE1 | JXCEF | JXC91 JXC9F | JXCP1 | JXCPF | JXCD1 JXCLA1 JXCLF | JXCMA1 E
2 N EtherCAT®|  Enirée directe L Entrée directe Entrée Entrée directe Entrée Entrée Entrée directe Entrée o
t(;‘a:aec;terls- PaIrEa/geIe aentrée | EtherCAT avec E?r:;erﬁlgtljrlePCTt’S EtherNetlP™ avec | directe | PROFINET avec directe directe 0-Link avec directe §
q directe | sousfonction STO sousonction STO | PROFINET | sous-fonction $T0 | DeviceNet™ | |O-Link | sousfonction STO| CC-Link
Moteur compatible Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)
Nombre de données de i
positionnement max. 64 points
Tension d'alimentation 24 VDC
Page de référence 165 | 172
134
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Série LESH
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Caractéristiques techniques

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Modéle LESH25CE
Course [mm] 50, 100, 150
o Horizontal 12 8

5 Charge [kal"'** Iy ¢ ical 4 2
£ | Force de poussée [N] 30 % a 70 %*2 *3 77 a180 43a100
2 | vitesse [mm/s]*! 3 102150 20 a 400
E Vitesse de poussée [mm/s] 10a20 20
8 | Accélération/décélération max. [mm/s?] 5000
9 Répétitivité de positionnement [mm] +0.05
2| Mouvement perdu [mm]** 0.15 max.
%3 | Pas de vis [mm] 8 [ 16
~_§ Résistance aux chocs/vibrations [m/s2]*® 50/20
§ Type d'actionnement Vis a bille + courroie (modele R/L), vis a billes (modele D)
& | Type de guidage Guide linéaire (type circulant)

Plage de température d'utilisation [°C] 5a40

Plage d'humidité d'utilisation [%HR] 90 max. (sans condensation)
¢ | Taille du moteur 42
§§ Type de moteur Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)
g% Codeur Codeur absolu sans batterie
82| Tension d'alimentation [V] 24 VDC 10 %
S | consommation électrique [W]+6 *8 74
S _| Type Frein a manque de courant
£<| Effort de maintien [N] 500 [ 77
§§ Consommation électrique [W]*® ¥ 5
57| Tension nominale [V] 24 VDC =10 %

*
—_

La vitesse change en fonction de la charge. Consultez le « graphique vitesse-charge (guide) » a la page 126.
La précision de la force de poussée est +20 % (E.M.).
La vitesse et la force peuvent varier en fonction de la longueur du cable, de la charge et des conditions de montage. En outre, si la longueur du cable
dépasse 5 m, elle diminuera jusqu'a 10 % pour chaque 5 m. (A 15 m : réduit jusqu'a 20 %)
Valeur de référence pour la correction des erreurs en fonctionnement réciproque
Résistance aux vibrations : aucun dysfonctionnement lorsque soumis au test entre 45 et 2000 Hz. Le test a été effectué a la fois dans un sens axial et
dans un sens perpendiculaire au pas de vis. (Le test a été réalisé avec I'actionneur en condition initiale.)
Résistance aux chocs : aucun dysfonctionnement ne s'est produit lorsque I'actionneur a été soumis au test de chocs a la fois dans le sens axial et dans
le sens perpendiculaire au pas de vis. (Le test a été réalisé avec I'actionneur en condition initiale.)
#6 Indique la consommation électrique max. pendant I'opération (contréleur inclus)
Cette valeur peut étre utilisée pour la sélection de I'alimentation électrique.
#7 Avec frein uniquement
*8 Pour un actionneur avec frein, ajoutez la consommation du frein.

%%
w N

%%
(S

Masse
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)
Modegle standard/modéle R, modéle| Modeéle a moteur en
Modele symétrique/modele L ligne/modeéle D
LESH25} LESH25D
Course [mm] 50 100 150 50 100 150
Masse du produit | Sans frein 2.50 3.30 4.26 2.52 3.27 3.60
[ka]l Avec frein 2.84 3.64 4.60 2.86 3.61 3.94
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Modéle a codeur absolu sans batterie L.
Table linéaire/Modéle haute rigidité Série LESH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Construction : modéle standard/modele R, modele symétrique/modeéle L

(72
@ LL
Ll
-l
Y
. m
I m
N L [T}
I -l
]%
& oo o o i ¥
S T ] >=
| - “ 1T]
D, i ) \@ -l
13
14 o
i 9 10 &
Ll
-l
I
>
\ (%)
T L
\ -
1
o : @
-l
o © o ©
O
/ T
= I )
17]
-l
Nomenclature L
N° Description Matériaux Note N° Description Matériaux Note E
1 | Moteur — — 22 | Coussinet — Option étanche  la poussiére uniquement -l
2 | Corps Alliage d'aluminium Anodisé 23 | Joint de poulie NBR Option étanche  la poussiére uniquement
3 | Table Acier inoxydable |Traitement & la chaleur + Nickelage autocatalytique 24 | Joint d'extrémité NBR Option étanche & la poussiére uniquement
4 | Bloc de guidage Acier inoxydable Traitement & la chaleur 25 | Joint racleur NBR Option étanche la poussiére uniquementlige o
5 | Vis Acier inoxydable | Traitement a la chaleur + Traitement spécial 26 | Couvercle Résine synthétique — w
6 | Plaque de fermeture |Alliage d'aluminium Anodisé 27 | Guide de retour | Résine synthétique — -l
7 | Couvercle de la poulie | Résine synthétique — 28 | Joint racleur Acier inoxydable + NBR Guide linéaire
8 | Fond avant Résine synthétique — 29 | Bille en acier Acier spécial —
9 | Tige Acier inoxydable — 30 | Frein — Avec frein uniquement 5
10 | Butée de quidaae Acier structurel Nickelage autocatalytique -
9 9 Laiton Nickelage autocaahtique (LESHSRL wiguemen)) — Pi@ces de rechange/courroie 8
11 | Plaque de moteur Acier structurel Modele Référence §
12 | Bouchon Caoutchouc en silicone — LESH25(] LE-D-1-3
13 | Prise Acier structurel Nickelage autocatalytique
14 | Pouliedelavis | Alliage d'aluminium — Piéces de rechange/kit de lubrification 5
15 | Poulie de moteur |Alliage d'aluminium — Partie appliquée Référence O
16 | Entretoise Acier inoxydable | LESH25R/LC] uniguement Unité de GR-S-010 (10 g) §
17 | Butée de l'origine Acier structurel Nickelage autocatalytique guidage GR-S-020 (20 g)
18 | Coussinet — —
19 | Courroie — —
20 | Fil noyé Résine synthétique —
21 | Bague sim Acier structurel —

O
2
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Serie LESH
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Construction : modéle a moteur en ligne/modeéle D

{

LT

X

a
T

@\
®
6

SiB

=

FENSY

g@@@@

'

,Hg@ i o—O—

A O A
I D
Nomenclature

N° Description Matériaux Note N° Description Matériaux Note
1 | Moteur — — 22 | Bille en acier Acier spécial —
2 | Corps Alliage d'aluminium Anodisé 23 | Coussinet — —
3 | Table Acier inoxydable | Traftementa la chaleur + Nickelage autocatalyique 24 | Bague sim Acier structurel —
4 | Bloc de guidage Acier inoxydable | Traitement a la chaleur 25 | Bande de masquage — —
5 | Vis Ager moxydailblle Traitement a la chaleurJ‘fTr?nement spécial 26 | Joint racleur NBR Op{ion étgnche a Ial
6 | Plaque de fermeture | Alliage d'aluminium Anodisé poussiére uniquement/tige
7 | Bride du moteur Alliage d'aluminium Anodisé 27 | Frein — Avec frein uniquement
8 | Capot du moteur Alliage d'aluminium Anodisé 28 | Support latéral Alliage d'aluminium Anodisé
9 | Fond avant Alliage d'aluminium Anodisé
10 | Fond avant du moteur | Alliage d'aluminium Anodisé Pieces optionnelles/support latéral
11 | Tige Acier inoxydable — Modéle Référence

Acier structurel Nickelage autocatalytique LESH25D LE-D-3-3
12 | Butée de guidage Laiton Nickelage autocatalytique

(LESH25DC uniquement)  Pjeces de rechange/kit de lubrification
13 | Prise Acier structurel Nickelage autocatalytique Partie appliquée Référence
14 | Moyeu (cbté vis) Alliage d'aluminium — Unité de GR-S-010 (10 g)
15 | Moyeu (co6té moteur) | Alliage d'aluminium — guidage GR-S-020 (20 g)
16 | Entretoise Acier inoxydable | LESH25DC] uniquement
17 | Fil noyé NBR —
18 | Croisillon NBR —
19 | Couvercle Résine synthétique —
20 | Guide de retour Résine synthétique —
21 | Joint racleur Acier inoxydable + NBR Guide linéaire
137
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Modéle a codeur absolu sans batterie
Table linéaire/Modeéle haute rigidité

Dimensions : modeéle standard/modeéle R

Serie LESH
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

LESH25RE 245 G- 1)xF o
F LL
11}
1) -l
5 E 3
SoB-ob—o ) 2
w A4 w J w A4 §
g° m
8 3| i
z L
7 = ’ -
@ 5H9 (+8’030) prof. 5 6
J
Intervalle de fonctionnement E
de la table*! -
[1] Fin de 1
course
[Origine]*3 10 K
Origine*2 o
[Fin de course]\ E
! ﬁ -
i — =77 —
::ib,i l: =)
0 I
>
16.5 N 19.5 (2]
Course (M) @.2) H
50 40 (G-1)xF Cable du
moteur (2 x @ 5)*5
A-A 48 F © €x09) 215 ‘Iﬂ
<] 16.5
G x M8 x 1.25 prof. 24 7 2 -
taraudage 16 Gxo12 33 & 65
l—A ‘o N —
Uh.| @6:50; prof. 6 ) WM@
= ) z I
0
- ©
6 = g —— & r—r-—0 S |
= o H 0 Hot o —6 Do |
® , == °
pisy T Ra—— - ' Mo w
115 50.5 2 l—A 48 05 @ I
Cc D x M6 x 1 prof. taraudage 8 70 0.3 I'_I|J
25 (D/2-1)xC 3 x M6 x 1 prof. taraudage 10
Avecifrein Cbnnectehr o
24 11}
-l
Cable
du moteur &5
Cable -
du frein g
]
O
X
-
[mm]
Modele C D F G J K M N
LESH25RE-50]1-C110000] 75 4 80 2 80 143 168 132 E
Cébledu mofeu (2 x © 6)"° LESH25REC-10000-00000 | 48 | 8 | 44 | 4 88 | 207 | 232 | 196 Q
Céble du frein (@ 3.5)*° LESH25RE-15001-00000C0C1 | 65 8 66 4 132 | 285 | 310 | 274 -

2 SNC

#1 Intervalle sur lequel la table peut se déplacer lorsqu'elle retourne a l'origine. Veillez a ce que les pieces montées
sur la table ne génent pas les autres pieces et les équipements autour de la table.
%2 Position aprés retour a I'origine
*3 [ ] pour les cas ou le sens du retour a l'origine a changé
#4 Si les vis maintenant la piéce sont trop longues, elles peuvent toucher le bloc de guidage et entrainer un
dysfonctionnement.Utilisez des vis dont la longueur se situe entre les profondeurs de vissage maximale et minimale.
+5 Fixez le cable du moteur et le cable du frein de maniére a ce que les cables ne soient pas pliés a plusieurs reprises.
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Serie LESH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : modele symétrique/modeéle L

LESH25LE
J
@ 5H9 (*3°) prof. 5 5
l
> - = 1)
[Te}
© N
hrs} f <)
o
E 7Sy A AR A o El
t W AV 4 W Av2d w W Av4 g
< g°
g ~—|
(2}
I
F n
245 (G-1)xF
Intervalle de fonctionnement
de la table*!
Fin de course
UL, /TOriginel® il
L 10 K
Origine*2
[Fin de course]
£ = T
o — H [ a
§ E— &=
16.5 N 19.5
Course (M) (2.2)
A-A 25 (D2-1)xC
c 70 +0.3
GxM8x1.25 48 05
prof. taraudage 16 0 6100: prof. 6 —A D x M6 x 1 prof. taraudage 8*4 =0
- ﬂ\ I T *7@
oy | [ \ © e &
== 8 O —a0=—©—O—— ot ¥ 5
] b o o — :r 8
1 Q = — -
& ' 3XMBx 1
o X
L 8 S3) prof.
& %ﬁg taraudage 10
1.5 505 24 ~=A | | |7 |6300; prof. 6 N 6.5
18 Gx@12 F Cable d ; 16.5
aple du
52 40 (G-1)xF moteur (2 x @ 5)* 21.5
Avec frein T Connecteur
Cable du
| moteur
|cabledu fiil} <
frein | [15
[mm]
Modele C/DIF|G|J K M N
el pats LESH25LEC]-5000-00000000 |75 4 [80]| 2 | 80[ 143 | 168 | 132
o ]f 3 )2 - LESH25LEC-100000-CIC0C0C0C] |48 | 8 |44 | 4 | 88 | 207 | 232 | 196
8ble du frein (2x 0 5) ‘ LESH25LE-15000-00000 | 65| 8 |66 | 4 | 132 | 285 | 310 | 274

139

+1 Intervalle sur lequel la table peut se déplacer lorsqu'elle retourne a l'origine. Veillez a ce que les pieces

montées sur la table ne génent pas les autres piéces et les équipements autour de la table.
+2 Position aprés retour a l'origine
+*3 [ ]pour les cas ou le sens du retour a l'origine a changé

+4 Si les vis maintenant la piece sont trop longues, elles peuvent toucher le bloc de guidage et entrainer un

dysfonctionnement. Utilisez des vis dont la longueur se situe entre les profondeurs de vissage maximale et minimale.
+5 Fixez le cable du moteur et le cable du frein de maniére a ce que les cables ne soient pas pliés a plusieurs reprises.
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Modeéle a codeur absolu sans batterie L.
Table linéaire/Modeéle haute rigidité Série LESH
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions : modéle a moteur en ligne/modeéle D

LESH25DE (7
22 60 5H9 (*5°%°) prof. 5 h
@ 5H9 (*3°%°) prof. 5 6 =l
A G xM8x1.25x 16
= S— i —— :
Q
— —=— LB | u
0t Y Y Y ) = |
2xM8x1.25x 16 .
+ Montage par le haut non disponible ~—A J g 395 || 63
Intervalle de fonctionnement 12 E (G/2—-1)xJ 6><
de la table*! >
1] 1 Cable 11}
T T du moteur (2 x @ 5)*° . ) -~
Fin de course 14 E umoteur 2x25) Pour l'option étanca
[Origine]3 ! alapoussiere !
) E— | 7
] S | w
Origine*? | -
[Fin de course] (2.2) ’
16.5 K 76.5 65 T
L =180
Course A-A ¢>,;
« 2 sections (course 50,100) L
S + 3 sections (course 150) -l
Vis de commande manuelle** g 2xM6x1x14
@ 61501 prof. 6 7 85 D x M6 x 1x 8" 235
+«+> m
= )] &
——@t— o ——2& N I F— %€ -
© | . N N i ; . 2 <|=
© Y D | % N\ T ©
——— — b o
g B 55 0.5 T
@ 29 (D2-1)xB 65 +0.3 (72)
17]
. —- . - . _
Avec frein Connecteur
~180
Cable du frein (@ 3.5)*¢ 65 [TH
Cable du T
Céble du moteur (2 x @ 5)*® moteur w
— o || i
|
. cabledu fi] <}
frein o
2.2) 65 w
: |
117 ~180 ‘ l ‘
[mm] -
Modéle L B | D | E F |l G [ J K ©
LESH25DE[-50]]-C 11100 237.5 b
75 4 143 84 40.5 | 1445 12
LESH25DE[I-50B1J-LICICICIC] | 278 " §<)
LESH25DE[1-100C1C1-CICICICC] 299.5 -
48 207 98.5 88 206.5
LESH25DE[1-100BLICI-CICICICICT | 340 s
LESH25DE[-15001 -] | 377.5
65 285 | 126.5 6 69 284.5 =
LESH25DE[-150BJJ-00ICICIC | 418 [
#1 Intervalle sur lequel la table peut se déplacer lorsqu'elle retourne a I'origine. Veillez a ce que les piéces montées §<)
sur la table ne génent pas les autres pieces et les équipements autour de la table. ]
#2 Position aprés retour a I'origine

+*3 [ ] pour les cas ou le sens du retour a l'origine a changé

#4 La distance entre le fond avant du moteur et la vis de la commande manuelle est de 4 mm maximum.
La taille du trou du fond avant du moteur est @ 5.5.

+5 Si les vis maintenant la piece sont trop longues, elles peuvent toucher le bloc de guidage et entrainer un
dysfonctionnement.
Utilisez des vis dont la longueur se situe entre les profondeurs de vissage maximale et minimale.

#6 Fixez le cable du moteur et le cable du frein de maniére a ce que les cables ne soient pas pliés a plusieurs reprises.
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Serie LESH

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Support latéral (modéle a moteur en ligne/modeéle D)

1

%

141

O

[mm]
QE Réf.*1 A B D E F G | Modele compatible
) LE-D-3-3 | 81 99 12 6.6 30 49 | LESH25DE
[!] [Ij Il:JI 0: =1 Référence pour 1 support latéral
A
G B



Modeéle a codeur absolu sans batterie

Pince

Modele a 2 doigts série LEHF p. 1438
m

L.

L

—

>

Ll

—

o

>

Ll

-

I

=

(7]

Contrdleurs «
(7]

L

—

LESH

LEHF

LER

JXC51/61

JXCLN
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Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)
Pince

Serie LEHF
Sélection du modele

Procédure de sélection

Vérifiez I'effort de - Vérifiez le point de — Vérifiez la force
m maintien. m préhension et le porte-a-faux. m externe des doigts.

m Vérifiez I'effort de maintien.

Vérifiez les Calcul de Il'effort de ‘ Sélectionnez le modele a partir du ‘ Sélectionnez la
conditions. maintien requis. graphique de I'effort de maintien. vitesse de poussée.
Exemple Conseils pour la sélection de la pince par LEHF32
Masse de la piéce : 0.5 kg » . rapport a I_a_ masse dela piece Précision de I'effort de maintien : +20 % (E.M.)
o ® Bien que les conditions varient en fonction de la 150 - FeV 7o \EW
forme de la piece et du coefficient de frottement . ‘
entre les mors et la piéce, sélectionnez un modéle = < 5
capable de fournir un effort de maintien d'au moins w }gg \;cice de poussee 100
10 & 20 fois*' la masse de la piece. S
+1 Pour plus de détails, reportez-vous au schéma de sélection du modele. % 90 — 70 %
@ Prévoyez une marge de sécurité supplémentaire si € 60 =
des accélérations ou des chocs importants se 3 — 40 %
produisent pendant le déplacement. £ 30 T
Exemple) Pour un effort de maintien 20 fois supérieur au 5
moins a la masse de la charge. 0
Effort de maintien requis , ) 0 20 30 40 60 80 100
=0.5kg x 20 x 9.8 m/s? = 98 N min. Point de préhension L [mm]

Lorsque le LEHF32 est sélectionné
@ L'effort de maintien peut étre établi & 108 N au point

Force de poussée : 100 % — d'intersection entre la distance du point de préhension

L =30 mm et la force de poussée de 100 %.
Distance du point de préhension : 30 mm |IEEEEEEEEEE——————) © |efort de maintien est 22 fois supérieur & la masse
. de la piece, répondant ainsi aux exigences
préalablement établies de 20 min.

Vitesse de poussée : 20 mm/s — LEI;:F32

0
&£ 100 Plage de la force de poussée et du seuil de déclenchement
2
. . 2 90
Calcul de l'effort de maintien 2 w0
q Lors de la préhension d’une charge comme g 70
I indiqué ci-contre, avec les désignations ci- E 60
dessous, 3
F : Effort de maintien [N] g 50
u : Coefficient de friction entre les mors S 40
et la piece 3
1% 1% / m : Masse de la piéce [kg] 2 300 10 20 30 40
Doigt g : Accélération gravitationnelle (= 9.8 m/s?) Vitesse de poussée [mm/s]
— mg : Masse de la piéce [N]
7 Conditions pour éviter la chute de la charge : ® La force de poussée est satisfaite au point ou 100
1 2xuF>mg % de la force de poussée et 20 mm/s de vitesse de
F | o F T—Nombre de doigts poussée se croisent.
| Piece ) m
uF ! uF et par conséquent, F > z_xg; =« Vérifiez la plage de vitesse de poussée a partir de
1 Avec « a » représentant la marge, « F » est le la force de poussée déterminée [%].
mg résultat de la formule suivante :
Accessoire F= 2mg xa
xu <Référence> Coefficient de frottement i (dépend de
« Effort de maintien au moins 10 a 20 fois supérieur a la masse de la piece » l'environnement d'utilisation, la pression de contact, etc.)
« Leffort de maintien « au moins 10 & 20 fois supérieur & la masse de la pigce » recommandsé par SMC se calcule Coefficient de frottement Mors — Mateériau des pieces (indicatif)
avec une marge de « a » = 4, ce qui permet de tolérer certains chocs dus au déplacement de I'objet, etc. 0.1 Métal (rugosité de surface Rz3.2 max.)
L 02 L 01 0.2 Métal
e [k e 0.2 min. Caoutchouc, résine, etc.
m m L N . s
F= —gx 4=10xmg F = —gx 4 =20 xmg # o Méme dans des situations ou le coefficient de frottement est supérieur a
2x0.2 2x0.1 = 0.2, SMC vous recommande de choisir un effort de maintien au
+ + moins 10 a 20 fois supérieur a la masse de la charge pour des raisons
de sécurité.
[1 0 x masse de la chargej [20 X masse de la chargej * Prévoyez une marge supplémentaire si des accélérations ou des
chocs importants se produisent pendant le déplacement.
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Sélection du modéle Série LE H F
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Procédure de sélection

m Vérifiez I'effort de maintien : série LEHF )
(18
o Indication de I'effort de maintien Etat de la préhension externe Etat de la préhension interne -
L'effort de maintien indiqué dans les
graphiques ci-dessous est exprimé par q ﬁ ﬂ ﬂ e
la lettre F, qui correspond a l'effort de
maintien d'un doigt, lorsque les m
deux doigts et les mors sont en contact h
total avec la piece, comme le montre la |
figure ci-dessous. o) o | © (G
® Réglez le point de préhension de la —
piece « L » afin qu'il soit dans la plage . L Doigt i L Doigt
indiquée dans la figure ci-dessous. | >
I! e l‘ 1 I._IIJ
yd PR _|¢ 2 —
| ]
F— -—F L :pointde | [ | L : point de
préhension Fe| == |o 1 |—F préhension
A ; Pi F : effort de ) | R F : effort de
Ceessoe 22 maintien Accessoire / Piece maintien g
11}
LEHF32 LEHF40 =
150 Précision de l'effort de maintien : +20 % (E.M.) 200 Précision de I'effort de maintien : +20 % (E.M.)
I [
= ‘ ‘ = ——__| Force de poussee 100 %
o120 ~——Force de poussée 100 % L 160 . E
c I c (2]
2 9 2 450 —_ 1 70% w
£ £ -
S \% % ——
1S i € o —
o 60 o 80 40 %
° —_—1 40 % °
h T
S 30 S 40 (2]
w w '-_'IJ
0 0
0 20 40 60 80 100 0 30 60 90 120
Point de préhension L [mm] Point de préhension L [mm]
x La force de poussée est 'une des valeurs de données de positionnement saisie dans le contréleur. (:,:)
P - . P TT]
] Sélection de la vitesse de poussée -

@ Réglez I'Effort de maintien] et le [Déclenchement LV] dans ———
la plage indiquée dans la figure ci-dessous.

LL
I
— L
= 110 ‘ — : T .
= Plage de la force de poussée et du seuil de déclenchement
% 100
5 90
% 80 o
= 70 L_IIJ
£ 60
2 50
E 40 -
2 ©
S 30 S
s 0 10 20 30 40 N
Vitesse de poussée [mm/s] §<>
o
0]
O
x
)
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Serie LEHF
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Procédure de sélection

m Vérifiez le point de préhension et le porte-a-faux ; série LEHF

@ Déterminez la position de préhension de la piece afin que le porte-a-faux « H » reste dans la plage indiquée dans la figure ci-dessous.
@ Si la position de préhension est en dehors des limites, cela risque de réduire la durée de vie de la pince électrique.

Etat de la préhension externe

Etat de la préhension interne

®

P

H : porte-a-faux
L : point de préhension

H : porte-a-faux
L : point de préhension

Point de préhension L [mm]

Point de préhension L [mm]

o - -
| L
\ Position de
Position de H préhension
‘ préhension
H
LEHF32 LEHF40
100 120
— — 100 >\
E 80 £ 100
E £ 80 N
T T
= 00 x \4{0/0
3 2 60 ~
@ 40 £ 40 Ko7 20 ™~
(o] ] € % % N
5 5 Lo N
S 20 o 20 se >
% o
% %
0 ™~ 0 5
40 60 80 100 0 20 40 60 80 100 120

*
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La force de poussée est I'une des valeurs de données de positionnement saisie dans le contrdleur.




Sélection du modele Séerie LEHF
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Procédure de sélection

m Vérifiez la force externe des doigts : série LEHF g_)
Ll
|
I I
— Eﬁ —
—_— _—_— —_— m
LL
(&) o | o © P (&) o P IiIJ

|

My : moment radial
Fv Mp - —
Fv : charge verticale admissible Mp : Moment de tangage /“A—K Mr o
Mr : moment latéral E
] 4 > -l
b =
(72}
1]
-l
H, L : Distance jusqu'au point de préhension de la charge [mm]
Modale Charge verticale Moment statique admissible ‘L{J,
admissible Fv [N]  |Moment de tangage : Mp [N-m]| Moment radial : My [N-m] Moment latéral : Mr [N-m] -
LEHF32EK2-] 176 1.4 1.4 2.8
LEHF40EK2-] 294 2 2 4
# Les valeurs de charge dans le tableau indiquent des valeurs statiques. (:,E,
w
-l
Calcul de la force externe admissible (lorsque la charge de moment est appliquée) Exemple de calcul —
Lorsque qu'une charge statique de f = 10 N applique un moment TH
de tangage au point L = 30 mm depuis le guide du LEHF20K2-[J. E
Le modeéle choisi convient. _
. M (moment statique admissible) [N-m] 0.68
Charge admissible F [N] = — _
L x103 * Charge admissible F = —30 X103
(+1 Constante pour la conversion des unités)
=22.7 [N] o
Charge f =10 [N] < 22.7 [N] I'_IlJ
-
Q
™
1)
(&}
x
=
-
[
(&
X
o]
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[ Codeur absolu sans batterie (oteur pas-2-pas 24 VDC) J
Codeur absolu sans batterie

Pince électrique .
Série LEHF LenF32, 40 (€ ch G

# Pour plus de détails, reportez-
vous aux pages 182 et suivantes.

Pour passer commande

LEHF 32

Efi— 64| -R1/CD17T
Pour plus de détails sur les contréleurs,
reportez-vous a la page suivante.

0 Taille @Type de moteur

32 Symbole Type Contréleurs/drivers compatibles
40 JXC51 JXCP1  JXCEF
E Modele absolu sans batterie | JXC61 JXCD1  JXC9F
(Moteur pas a pas 24 VDC) JXCEA1 JXCL1  JXCPF
JXCO1 JXCM1  JXCLF

9 Pas de vis 6 Modeéle a e Course [mm]
| K | Standard | 2 doigts Course/deux cotés ,
Standard | Course longue Taille
32 64 32
40 80 40
6 Entrée du cable du moteur 0 Typel/longueur de cable pour I'actionneur
Basique (entrée sur le coté droit) Cable robotique [m]
Cable du moteur — Aucun R8 81
Z R1 15 RA 101
B R3 3 RB 151
_ L R5 5 RC | 20+

Entrée sur le c6té gauche
Cable du moteur

A
R
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Codeur absolu sans batterie :

@ Controleur
— Sans contrdleur

CD‘! [ Avec contrdleur
S ~CIDI1[7IT

Pince électrique

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

|nterface l ........... l ....... [

® Connecteur de communication, cable 1/0*3

(Entrée/Sortie/Protocole de communication) Montage Symbole Type Interface applicable
Nombre d'axes, 7 Montage par vis i Sans accessoire —
caractéristique spéciale 8+2 Rail DIN Connecteur de communication de
Symidle Type e — S type droit DeviceNet™
Standard \
810 Nombre d’axes T | Connecteur de communicationa | CC-Link Ver. 1.10
§ Ionermaioe P @ caractéristique spéciale 1 Cabie 10 (15 )
Nombre PPRTI ~ = Entrée paralléle (NPN)
E EtherCATTNI [ [ Symbol| " javes” | Spécifications 3 Ca}ble 1/0 (3 m) Entrée paralléle (PNP)
9 | EtherNet/IP [ ) [ ] 1 1 axe Standard 5 Cable I/0 (5 m)
P PRQFINET L L F 1 axe Avec sous-
D | DeviceNet® L fonction STO
L 10-Link [ ] [ ]
M CC-Link [ ]

#1 Fabriqué sur commande
%2 Le rail DIN n'est pas inclus. A commander séparément.

+*3 Sélectionnez « - » pour tout autre nom que DeviceNet™, CC-Link ou
entrée parallele.
Sélectionnez « - », « S » ou « T » pour DeviceNet™ ou CC-Link.
Sélectionnez « - », « 1 », « 3 » ou « 5 » pour I'entrée parallele.

A\Précaution

[Produits conformes CE]

La conformité CEM a été testée en combinant la série d'actionneurs
électriques LEF avec la série de contrdleurs JXC.

La conformité CEM dépend de la fagon dont le client a configuré son
panneau de commande avec ses autres équipements et cables
électriques. Par conséquent, la conformité a la directive CEM ne peut pas
étre certifiée pour les pieces SMC incorporées a I'équipement du client
dans ses conditions de fonctionnement. Le client doit donc vérifier la
conformité CEM de ses machines et équipements dans leur ensemble.

[Précautions relatives aux différences de versions du controleur]
Lorsque la série JXC doit étre utilisée en combinaison avec le codeur
absolu sans batterie, utilisez un contrdleur de la version V3.4 ou S3.4 ou
supérieure. Reportez-vous aux pages 179 et 180 pour plus d'informa-
tions.

[Certification UL]
Les contrdleurs de la série JXC utilisés en combinaison avec les
actionneurs électriques sont certifiés UL.

L'actionneur et le controleur sont vendus
comme un ensemble.

Assurez-vous que la combinaison du contré-
leur et de l'actionneur est correcte.

<Veérifiez les points suivants avant I'utilisation.> o )

(1) Vérifiez le numéro de modgle sur I'étiquette de l'actionneur.
Cette référence doit correspondre a celle du contréleur.

(2) Vérifiez que la configuration de I'E/S paralléle
correspond (NPN ou PNP).

-

# Consultez le manuel d'utilisation pour I'utilisation des produits.
Vous pouvez les télécharger sur notre site Web : https://www.smc.eu

3 5 Type & entrée directe 3 2 | Typeaentrée directe 5 Type & entrée directe 5 3 Type & entrée directe 5
Modele | Typea | coyy | YPCACNICE | phpruges | TYPEE | pRORNETae, | 1YPE | TYPEA |, | Typea
program- e!ltree susfoncion 10 | dlirecte sous-fonction STO e!ltree sous-fonction STO ef“ree e!ltree sous-fonction STO ef“ree
mable directe EtherNet/IP™ directe directe directe directe
EtherCAT® PROFINET DeviceNet™| 10-Link CC-Link
1 K ) -
Type '
L i
| | y
1 7] va - 4 -
. JXC51
Série JXC61 JXCE1 | JXCEF | JXC91 JXC9F | JXCP1 | JXCPF | JXCD1 JXCL1 JXCLF | JXCM1
Caractéris- | Parallele EtherCAT®|  Enirée directe Entrée di Entrée directe Entrée Entrée directe Entrée Entrée Entrée directe Entrée
e — E/S aentrée | EtherCAT avec Em«reerﬁletl/r%g’ﬁ EherNetIP™ avec | directe | PROFINET avec | directe directe 0-Link avec directe
q directe | sousfonction STO sousonction STO | PROFINET | sous-fonction $T0 | DeviceNet™ | |O-Link | sousfonction STO| CC-Link
Moteur compatible Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)
Nombre de données de i
positionnement max. 64 points
Tension d'aimentation 24 VDC
Page de référence 165 | 172
148
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Serie LEHF
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Caractéristiques techniques

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Modele LEHF32E LEHF40E
Course d'ouverture et de Standard 32 40
fermeture/des deux cétés [mm]| Course longue 64 80
. 70/16 70/16
Pas de vis [mm] (4.375) (4.375)
Effort de maintien [N]*' *3 48 2120 722180

Vitesse d'ouverture et de fermeturefvitesse de poussée [mmis]2 5a100/5 a 30

Méthode d'entrainement Vis a bille + courroie

Type de guidage de doigt Guide linéaire (pas de circulation)

Caractéristiques électriques

5

o

c

(=

0

5

o

g Précision de mesure de la longueur répétée [mm]** +0.05

@ | Jeu du doigt/un cété [mm]*s 0.5 max.

E. Répétitivité [mm]*° +0.05

‘@ | Répétitivité de positionnement/un cété [mm] +0.1

‘% Mouvement perdu/un cété [mm]*” 0.3 max.

© | Résistance aux chocs/vibrations [m/s2]*® 150/30

8 Fréquence d'utilisation max. [C.P.M] 60
Plage de température d'utilisation [°C] 5a40
Plage d'humidité d'utilisation [%HR] 90 max. (sans condensation)
Masse [g] Standard 1625 1980

9 Course longue 1970 2500

Taille du moteur 042

Type de moteur Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Codeur Codeur absolu sans batterie

Tension d'alimentation [V] 24 VDC £10 %

Consommation électrique [W]*° 57 61

%1

*2

*3

w4

*5

6

#7

*8

#9

Procédure de montage

L'effort de maintien doit étre au moins 10 a 20 fois supérieur a la masse de la piéce. La force de mouvement

doit étre 150 % lorsque la piéce est libérée. La précision de I'effort de maintien doit étre de =20 % (E.M.)

pour le LEHF32/40. Serrer la piece avec des fixations lourdes et une vitesse d'avance élevée ne respecte

pas les caractéristiques du produit. Dans ce cas, diminuer le poids et la vitesse de poussée.

La vitesse de poussée doit étre réglée dans la plage durant les opérations de poussée (préhension). Dans le cas

contraire, cela risque d'entrainer un dysfonctionnement. La vitesse d'ouverture/fermeture et la vitesse de poussée

s'appliquent aux deux doigts. La vitesse pour un doigt représente la moitié de la valeur.

La vitesse et la force peuvent varier en fonction de la longueur du cable, de la charge et des conditions de montage.

En outre, si la longueur du cable dépasse 5 m, elle diminuera jusqu'a 10 % pour chaque 5 m. (A 15 m : réduit jusqu'a 20 %)

La précision de mesure de la longueur répétée indique a la dispersion (valeur sur I'écran du contréleur)

lorsque la piece est maintenue de maniere répétée dans la méme position.

Le jeu n'aura pas d'influence pendant les opérations de poussée (préhension). Allonge la course de la

quantité de jeu lors de I'ouverture.

La répétitivité indique la variation de la position de préhension (position de la piéce) lorsque des opérations

de préhension sont répétées suivant une séquence identique pour une méme piece.

Valeur de référence pour la correction des erreurs en fonctionnement réciproque qui se produisent pendant
les opérations de positionnement

Résistance aux chocs : aucun dysfonctionnement ne s'est produit lorsque la pince a été soumise au test de

chocs a la fois dans le sens axial et dans le sens perpendiculaire au pas de vis. (Le test a été réalisé avec la

pince en condition initiale.)

Résistance aux vibrations : Aucun dysfonctionnement lorsque soumis au test entre 45 et 2000 Hz. Le test a

été effectué a la fois dans un sens axial et dans un sens perpendiculaire au pas de vis. (Le test a été réalisé

avec la pince en condition initiale.)

Indique la consommation électrique max. pendant I'opération (contréleur inclus)

Cette valeur peut étre utilisée pour la sélection de I'alimentation électrique.

a) Avec le taraudage du corps

Sens de montage

Goupille de positionnement

b) Avec le taraudage de la plaque de montage

c) Avec le taraudage de I'arriére du corps

& ®
Goupille de Goupille de
positionnement positionnement
00 ! oo P > {% <:|
g Sens de . Sens de
montage montage
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Modéle a codeur absolu sans batterie

Pince

Série LEHF

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Construction
Série LEHF o
(18
i : i m
]
(] [ — - o
2 =" i O
LI
@- m ' >
4
2t e
O p: Tl% —
I % a y ‘ : ] 0]
; ‘ @ >
! Ll
# H -l
| I
i -
I
>
(72}
11}
-l
(72}
L
-
Nomenclature
N° Description Matériaux Note
1 Corps Alliage d'aluminium Anodisé (:,:)
2 Plaque latérale A Alliage d'aluminium Anodisé H
3 | Plaque latérale B Alliage d'aluminium Anodisé
4 | Axe coulissant Acier inoxydable Traitement a la chaleur + Traitement spécial
5 | Guide a billes lisses Acier inoxydable w
6 Ecrou coulissant Acier inoxydable Traitement a la chaleur + Traitement spécial E
7 Ecrou coulissant Acier inoxydable Traitement a la chaleur + Traitement spécial -l
8 Plaque fixe Acier inoxydable
9 Plaque de moteur Acier carbone
10 | Poulie A Alliage d'aluminium o
11 | Poulie B Alliage d'aluminium IiIJ
12 | Butée de guidage Alliage d'aluminium
13 | Bague en caoutchouc NBR —
14 | Coussinet — -
15 | Courroie — g
16 | Bride — S
17 | Ensemble doigts — §
18 | Moteur —
-
[
(&
x
=

O
2
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Série LEHF

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions

LEHF32EK2-32 : standard

8xM4x07x4 12

N =S

2x@3H9 ('5%°)
prof. 3

29 1.2
1229 1.2
ray . Iawa | o
= [ - Nt
1 g
=1
18|55 ki
0
55 [[18 ()

Longueur de cable du moteur = 240*2 Longueur de cable du moteur = 2202

Plan de (connexion du cable du moteur : (connexion du cable du moteur :
référence standard) 75 connexion du cété gauche)
du 7 ‘
montage o1 65 ol b8 %
X
T CRESESS s '
Al - =
0 2xM8x1.25x 16 3|
© § Y 5| 2x@6.4 traversant ;|
Vis de , —~ iy
commande ® ® 8 N
manuelle : S § $°lo
(deux cotés) é’ < O 5H9 (*0.930
27 6la orof. 4 . .
prof. 4 (Plage de fonctionnement Si fermé : 0 7'
du doigt : 0 a 33)! Siouvert : 32 1
(49.5) | 655
2.6 115 2.6
60 5Ho (99
4xM6x1x10 prof. 4 #1 Intervalle sur lequel les doigts peuvent se
< bt déplacer lors du retour a l'origine. Veillez a
i i ce que les pieéces montées sur les doigts
ED:D I 3 @ ne génent pas les autres piéces et les
~_ équipements autour des doigts.
@ 5H9 (5°%) #2 Fixez le cable du moteur afin qu'il ne se
prof. 4 plie pas de maniére répétée.
LEHF32EK2-64 : course longue 1237 12 12_ 87 12
8xM4x0.7x4
< [ ) ) — 1 Y e T pull Ot
N — N
2x@3H9 (5%°), " ’ 8
o
prof. 3 26 (| 55 5.5 || 26 u‘*_‘)‘
)
r Longueur de céble du moteur ~ 190+2 Longueur de céble du moteur =~ 2202
(I;’Ian detreference (connexion du cable du moteur : (connexion du céble du moteur :
u montage standard) 75 connexion du c6té gauche)
51 65 6
Q
50
> l‘—.l
® ] 9 < “l f
N :
0 2xM8x1.25x16
% 8o - 2 x @ 6.4 traversant
Vis de A
commande , \
manuellfe e ® & S
o
(deux cotés y Solg N -
P P Sitermé: Y @ 5H9 (*g ™)
27, I8 08" | prof. 4
|2 Si ouvert: y ' -
64 +1 (Plage de fonctionnement du doigt : 0 & 65)
(72.5) 84
2.6 156.5 2.6
60 5H9 (*3:0%0) =1 Intervalle sur lequel les doigts peuvent se
4xM6x1x10 ' prof. 4 déplacer lors du retour & I'origine. Veillez &
©y ce que les pieéces montées sur les doigts
— l o ne génent pas les autres pieces et les
- 1 @ équipements autour des doigts.
hd hd «2 Fixez le cable du moteur afin qu'il ne se
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Modele a codeur absolu sans batterie .
pince Série LEHF
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions
LEHF40EK2-40 : standard n
1.2 36 1.2
LL
8xM4x0.7x4 12 36 1.2 w
-l
Ul
< - I Vs anY <
H === 5 3
[
2 x @ 3H9 (*59%) 8
orof 3 208 8]J20] ¢ E
Plan de référence du  Longueur de cable du moteur ~ 240+2 Longueu}_de cable du moteur ~ 210+2 I'_IlJ
montage (connexion du céble du moteur : (connexion du céable du moteur :
standard) 85 connexion du coté gauche)
51 © |
65 S 1.6 o
= N | >-
@ @ ® a}: _ 1T
0 2xM8x1.25x 16 g -~
& § o S| 2x@6.4traversant =
Vis de commande /¥ o 8 8
manuelle - : 2o« | O
(deux cotés) @ ~§' sems: |\ @ 5H9 (*0.020) E
32 6la 0+ m |
Siouvert: . . .
40 +1 | (Plage de fonctionnement du doigt : 0 & 41)*!
(60 69.5
2.6 129.5 2.6 I
>
70 +0.030 : 0
4xM6x1x10 5H9 (") #1 Intervalle sur lequel les doigts peuvent L
prof. 4 se déplacer lors du retour a l'origine. -l
< Veillez a ce que les pieces montées sur
4 el les doigts ne génent pas les autres
ED:: . £ MI piéces et les équipements autour des
0030 doigts. (7))
@ 5H9 (™) «2 Fixez le cable du moteur afin qu'il ne se 11]
prof. 4 plie pas de maniére répétée. -
LEHF40EK2-80 : course longue
12 46 12 12 46 1.2
8xM4x0.7x4 T
, (72}
I ; 1 m
< R 5 % S N I 7 vt |
[aV} 7 \.Il ; Iv A\ [a\}
{ : i
2x@3H9 (§*°)/ |30||.8 80| ¢
prof. 3 © LL
Plan de réfé d Longueur de cable Longueur de cable du moteur = 210*2 E
an de reierence du du moteur ~ 1802 (connexion du céble du moteur : .
montage  (connexion du cable du moteur : standard) 85 connexion du cété gauche)
51 © 6
65 S 60
. < o |
s NE _ ; EETEE Can : 1
© 2xM8x1.25x 16 g IiIJ
B 8| N| «| 2x06.4 traversant =
Vis de commande @) g 3
manuelle E T 5
(deux cotés) o | o -
= B8 el Nk T &
siondt: || prof.4 o §<>
80 =1 (Plage de fonctionnement du doigt : 0 & 81)*" S
(90) 99.5
2.6 189.5 2.6
70 5
0.030
4xM6x1x10 5H9 (0™) _ o
prof. 4 #1 Intervalle sur lequel les doigts peuvent se >
< © déplacer lors du retour a l'origine. Veillez =
@ ¥ ~ a ce que les pieces montées sur les
ED::E £ £ i doigts ne génent pas les autres piéces et
= les équipements autour des doigts.
@ 5H9 (*3%%0) x2 Fixez le cable du moteur afin qu'il ne se
prof. 4 plie pas de maniére répétée.
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Modeéle a codeur absolu sans batterie

Table rotative

P

Controleurs (XD

Table rotative série LER p.1558 |
LL
L
=l

ZS\NC

LER

JXC51/61

JXCLN

154



Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Table rotative

Serie LER

Sélection du modele

Procédure de sélection

Conditions
d'utilisation

Position de montage : horizontale

Angle de rotation 6 : 180°

Table rotative électrique : LER50EJ

Type de charge : charge inertielle Ta

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

Accélération angulaire/
décélération angulaire o : 1000°/s?
Vitesse angulaire o : 420°/s
Masse de la piece m : 6.0 kg

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

M Moment d'inertie — Accélération/décélération angulaire

() Calcul du moment d'inertie

(2 Moment d'inertie — Vérifiez
l'accélération/décélération
angulaire
Sélectionnez un modele en fonction
du moment d'inertie et de
I'accélération et de la décélération
angulaire en vous référant au
(Graphique Moment d'inertie —
Accélération/décélération angulaire).

I=mx (a® + b?)/12 + m x H?

Exemple de sélection

I=6.0 x (0.152 + 0.08%)/12 + 6.0 x 0.04?
=0.0241 kg-m?

LER50
0.14 J H
£  0.12[—LERC50EK
2 0.10 Couple élevé
= oosld L]
S LER[I50EJ
£ 0.06— Standard
el
é 0.04 N
§ 0.02
0.00
100 1000 10000
Accélération/décélération angulaire : w [°/s?]

Couple nécessaire

(@ Type de charge
* Charge statique : Ts
¢ Charge de résistance : Tf
e Charge inertielle : Ta

(2 Vérifiez le couple effectif
Vérifiez s'il est possible de controdler la
vitesse sur la base du couple effectif
correspondant a la vitesse angulaire
en vous référant au (Graphique
Couple effectif — Vitesse angulaire).

Couple effectif 2 Ts
Couple effectif 2Tf x 1.5
Couple effectif > Ta x 1.5

Exemple de sélection

Charge inertielle : Ta

Tax15=1x0 x2x/360x 1.5
=0.0241 x 1000 x 0.0175 x 1.5
=0.63 N-m

LER50
12
10 I
£ | % LEROIS0EK
= % Couple élevé
ERI N
s I\
g TN
3 R LERCI50EJ
o 2 3=, Standard
0 100 200 300 400 500
Vitesse angulaire : o [°/s]

Charge admissible

(@ Vérifiez la charge admissible
* Charge radiale
* Charge axiale
* Moment

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

Exemple de sélection

¢ Charge axiale

6.0 x 9.8 = 58.8 N < charge admissible OK
* Moment admissible

6.0 x 9.8 x 0.04

=2.352 N-m < Moment admissible OK

3EYY Temps de rotation

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

o1
7/

Vitesse : o [°/s]

74

Temps d'accélération angulaire T1 = wlo1
0 Temps de décélération angulaireT3 = 0lo2
Temps de vitesse constate T2 ={6 - 0.5 x 0 x (T1 + T3)}w
®2 Temps de stabilisation T4 =0.2[s]

\

N

T1 T2

Temps [s]

T3 |T4

6 :angle de rotation [°]

:vitesse angulaire [°/s]
: accélération angulaire [°/s?]
: décélération angulaire [*/s?]

ol
02

T1: temps d'accélération [s] -
T2: temps de vitesse constante [s]
T3: temps de décélération[s]
T4 temps de stabilisation [s] -

Temps pour atteindre la vitesse de consigne

Temps durant lequel I'actionneur fonctionne a vitesse constante
Temps depuis le début du fonctionnement a vitesse constante jusqu'a Fart
Temps jusqu'a la fin du positionnement

Temps de cycle

Exemple de sélection

» Temps d'accélération angulaire
e Temps de décélération angulaire T3 =420/1000 = 0.42 s
* Temps de vitesse constante

T=T1+T2+T3+T4

T1 =420/1000

T2 = {180 - 0.5 x 420 x (0.42 + 0.42)}/420

=0.009 s
eTempsdecycle T =T1+T2+T3+T4
=0.42 + 0.009 + 0.42 + 0.2
=1.049 [s]
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Formules pour le moment d

'inertie (calcul du moment d'inertie I)

Sélection du modele Série LER
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

I : moment d'inertie [kg-m2] m : masse de la charge [kg]

1. Barre mince
Position de I'axe de rotation :
Perpendiculaire a la barre et a
travers un coté

k.

az

ar a?
s @ 1_m1-3+mz 3

|
L

SO

J

~

5. Plaque rectangulaire mince
(parallélépipéde rectangle)
Position de I'axe de rotation : Passant par le centre de
gravité de la plaque et perpendiculaire & la plaque.
(Identique pour les parallélépipédes plus épais.)

a’+ b’

2. Barre mince
Position de I'axe de rotation :
Passant par le centre de
gravité de la barre.

v~ | IK
I
~v §

2
IT=m- %+ mz-a2 + K
(Ex.) Reportez-vous a 7 lorsque la forme de

3. Plaque rectangulaire mince 4. Plaque rectangulaire mince
(parallélépipéde rectangle) (parallélépipéde rectangle)
Position de I'axe de rotation : Passant Position de I'axe de rotation : Perpendiculaire
parle centre de gravite de la plaque. a la plaque et passant par un coté.

d: Identhue pour les parallélépipedes plus épais.)
a 2 2
I=m-——+ % I=ms- %
= ~
\\@f//) Y U, ~ + Mo- 4a’+ b°
| -
i |~ <8 T 12
[ L T J Sy
* ST Ll
~o-
. Form lindri | . .
6 d° tedf:y d que 7. Spheére 8. Disque mince
( On Islque mlnqe) Position de I'axe de (montage Vertica')
Position de I'axe de rotation : rotation : Diametre Position de l'axe de rotation :
Axe central Diamétre :
r 2r r
[=m-—- I=m-~<- I=m--
/‘U“ ~N 5
PRI N
I [ SRS
ISy 7 L | J £o _" P
~ - | |
L\ 4 < L 7 ]
~o- <~
~u-

10. Transmission par engrenage

(A) Nb de dents = a

1. Trouver le moment d'inertie Is pour la
rotation de I'axe (B).

2. Puis remplacer le moment d'inertie Ie atour
de l'axe (A) par Ia,

KON >
[ Sy m: est sphérique. ,
L\\i//) K = m,. 2I‘ IA=(%)'IB
5 ~
Type de charge

Type de charge

Charge statique : Ts

Charge de résistance : Tf Charge inertielle : Ta

Seule une force de pressage est nécessaire. (ex. pour le bridage)

La gravité ou un effort de frottement s'applique au sens de rotation.

Rotation de la charge avec inertie

La gravité s'applique.

Un effort de frottement s'applique.

A
L« >

Yoo

Le centre rotation et le centre de gravité L'axe de rotation est
de la charge sont concentriques. vertical (de haut en bas).

Pl /j
- //

-
’/

0y

Ts=F-L La gravité s'applique  L'effort de frottement Ta=1.0-2 /360
Ts : Charge statique [N-m] alfr:e::‘lc'j: .rl(-)tatlon. saﬁglftf.amu.s;rjide rotation. | (Ta=1-w-0.0175)
F : Effort de bridage [N] o ) Ta : Charge inertielle [N-m]
L :Distance du centre de rotation Tf : Charge de résistance [N-m] I : Moment d'inertie [kg-m2]
jusqu'a la position de bridage [m] m : masse de la charge [kg] o : Accélération/décélération angulaire [°/s2]
g :Accélération gravitationnelle 9.8 [m/s2] o : Vitesse angulaire [*/s]
L : Distance du centre de rotation jusqu'au point

d'application de la gravité ou de I'effort de frottement [m]
u : Coefficient de friction

Couple nécessaire : T = Tf x 1.5%1

Couple nécessaire : T=Ts

Couple nécessaire : T = Tf x 1.5%1

o Pas de charge de résistance : i la gravité ni un effort de frottement ne s'applique au sens de rotation.

o Charge de résistance : la gravité ou un effort de frottement s'applique au sens de rotation.
Ex. 1) L'axe de rotation est horizontal (latéral) et le centre de rotation
et le centre de gravité de la charge ne sont pas concentriques.

Ex. 2) La charge se déplace en glissant sur le sol.
# La somme de la charge de résistance et de la charge inertielle
correspond au couple nécessaire. T = (Tf + Ta) x 1.5

Ex. 1) L'axe de rotation est vertical (de haut en bas).
Ex. 2) L'axe de rotation est horizontal (latéral) et le centre de rotation et le
centre de gravité de la charge sont concentriques.

# Le couple nécessaire correspond seulement a la charge inertielle. T=Ta x 1.5

#1 Pour régler la vitesse, une marge est nécessaire pour Tf et Ta.
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Serie LER

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Moment d'inertie — Accélération/décélération angulaire

Couple effectif — Vitesse angulaire

LERS0 LERS0
0.14 l ‘ ‘ l 12
0.12 —— LERCI50EK 2
. Couple élevé| 10 N
E 010 B \ LERLCI50EK
o . L] - -
X, Z 8 -Couple élevé
— — ‘\
o 0.08 o
= B 6 Y
g ks X
5 0.06 5 \
— (O}
5 B 4 N
: oos [ ESED = :
S andar R
= » . LERCI50EJ |
0.02 ] - Standard
0.00 0 : ‘
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Accélération/décélération angulaire : o [°/s?] Vitesse angulaire : o [°/s]
Charge admissible
-
(@) I l(b)
et e — e )
Charge radiale admissible [N] ehargeldelpetssealadmisiblelil] Moment admissible [N-m]
Taille (@) (b)
Modéle standard |Modele haute précision {Modéle standard‘ M°§r2';sm”'e Modéle standard | Modele haute précision | Modéle standard |Modele haute précision
50 314 378 296 398 517 9.7 12.0

Déplacement de la table (Valeur de référence)

Précision de la déflexion : déplacement a une rotation de 180° (Guide)

e Déplacement au niveau du point A lorsqu'une
charge est appliquée au point A @ 100 mm du

centre de rotation.

100

dessus de la table

Déflexion sur le

Charge
A PP
— Défl |
| ] = == suﬂaecs)gitrclérsgglrjrz
—— % i de la table
3
o
]
1] {l 1y
LERCI50 [mm]
1 S // Partie mesurée LER (modgle standard) | LERH (modele haute précision)
&7 Déflexion sur le dessus de la 01 0.03
200 Qc;\'b / table ’ ’
g} / Déflexion sur la surface 0.1 0.03
\@o// extérieure de la table : .
g S/
/
E 150 —¢RA
] N 74
3 /
3 120 |
a T e —
% \ “\ naute p‘éc‘s‘om
modele
-‘_ER\-\SO (/v‘»/
[ [
0 20 40 60 80 100 120
Charge [N]
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Codeur absolu sans batterie :

Table rotative électrique

g
Série LER Lerso CC”

vous aux pages 182 et suivantes.

Pour passer commande

LER| |50

E
006

- -R1]|CD17T

K
© 66 0 ©

Pour plus de détails sur les contréleurs,
reportez-vous a la page suivante.

0 Précision de la table 9 Taille eType de moteur
— Standard | 50 | Symbole Type Controéleurs/drivers compatibles
H Modeéle haute précision JXC51 JXCP1  JUXCEF

E Modéle absolu sans batterie JXC61 JXCD1  JXC9F
(Moteur pas a pas 24 VDC) JXCEH1 JXCL1  JXCPF
JXC9I1 JXCM1  JUXCLF

Q Couple de serrage max. [N-m] @ Angle de rotation [° ]
K | Couple élevé 10 — 320
J Standard 6.6 2 Butée externe : 180
3 Butée externe : 90
6 Entrée du cable du moteur 0 Type/longueur de cable pour I'actionneur
Modele standard (entrée sur le coté drot) Cable robotique [m]
— Aucun R8 81
R1 1.5 RA 10%1
- R3 3 RB 15%1
R5 5 RC 201

Entrée sur le
c6té gauche
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Codeur absolu sans batterie : L.
Table rotative électrique Scrie LE R
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

9 Contréleur
— Sans controleur
CcHOd Avec contrdleur ff
U oPpet w
=l
------ -~ CDI1[7]T
Imerfacel 1 } ® Connecteur de communication, cable 1/0*3 m
(Entrée/Sortie/Protocole de communication) Montage Symbole Type Interface applicable h
Nombre d’axes, 7 Montage par vis — Sans accessoire — O
caractéristique spéciale 82 Rail DIN Connecteur de communication de
L) W Az sousfoncon g type droit DeviceNet™
Standard — .
_ BllY Nombre d’axes, T | Connecteur de communicationa | CC-Link Ver. 1.10
5 |Entrée paralléle (NPN) [ ] caractéristique spéciale _ raccorden T >
6 |Entrée paralltle (PNP)| @ Nombre —— 1 Cable I/0 (1.5 m) Entrée paraliéle (NPN) w
E EtherCAT [ [ ] Symbol| “yaxes | SPecifications 3 Céble l/O (3 m) Entrée paralléle (PNP) -
9 | EtherNetIP™ | @ ° 1 | 1axe | Standard 5 Cable 1/0 (5 m) P
P PROFINET . . Avec sous-
D | DeviceNet® [ ) F 1axe fonction STO
L |O-Link ® ® O
M CC-Link [ ] E
=
#1 Fabriqué sur commande 3 Sélectionnez « - » pour tout autre nom que DeviceNet™, CC-Link ou
%2 Le rail DIN n'est pas inclus. A commander séparément. entrée parallele.
Sélectionnez « - », « S » ou « T » pour DeviceNet™ ou CC-Link. T
Sélectionnez « - », « 1 », « 3 » ou « 5 » pour l'entrée parallele. >
(2]
1T]
. . (i an . N |
APrecautlon L'actionneur et le controleur sont vendus
[Produits conformes CE] comme un ensemble.
ITa co_nformité CEM a été Fe_stée en co[nbinant la série d'actionneurs Assurez-vous que la combinaison du contro-
électriques LEF avec la série de contréleurs JXC. | t de I'acti t t [72)
La conformité CEM dépend de la fagon dont le client a configuré son eur et de l'actionneur est correcte. H
panneau de commande avec ses autres équipements et cables <Vérifiez les points suivants avant I'utilisation.>
électriques. Par conséquent, la conformité a la directive CEM ne peut pas (D Vérifiez le numéro de modele sur I'étiquette de l'actionneur.
étre certifiée pour les pieces SMC incorporées a I'équipement du client Cette référence doit correspondre a celle du contrdleur.
dans ses lconditions de fonctic_mnemept. L.e client doit donc vérifier la () Vérifiez que la configuration de I'E/S paralléle
conformité CEM de ses machines et équipements dans leur ensemble. . T
correspond (NPN ou PNP). .-
[Précautions relatives aux différences de versions du contréleur] | |  — -7 ) ‘Iﬂ
Lorsque la série JXC doit étre utilisée en combinaison avec le codeur LERSOEK.z a
absolu sans batterie, utilisez un controleur de la version V3.4 ou S3.4 ou —_— m:]
supérieure. Reportez-vous aux pages 179 et 180 pour plus d'informa-
tions. @
[Certification UL] \ w
Les controleurs de la série JXC utilisés en combinaison avec les * Consultez le manuel d'utilisation pour I'utilisation des produits. I
actionneurs électriques sont certifiés UL. Vous pouvez les télécharger sur notre site Web : https:/www.smc.eu I'_llJ
3 5 Type & entrée directe 3 2 | Typeaentrée directe 5 Type & entrée directe 5 3 Type & entrée directe 5
Modele | Typea | poe,y | TVPCACNICe | poyopnye, | TYPCA | ppopNerae | 1YPEA | TyPEA o0 | Typea
program- e!ltree susfoncion 10 | dlirecte sous-fonction STO e!ltree sous-fonction STO ef“ree ef“ree sous-fonction STO ef“ree o
mable directe EtherNet/IP™ directe directe directe directe w
EtherCAT® | ) PROFINET ' | DeviceNet™| 10-Link | CC-Link -l
“‘ . i r r i 2]
Type i~ N '
I ‘ ~—
|| e
-
o]
2
| |
< J | S @ -
. JXC51
Série JXC61 JXCE1 JXCEF | JXC91 JXC9F | JXCP1 JXCPF | JXCD1 JXCL1 JXCLF | JXCM1 5
2 N EtherCAT®|  Enirée directe L Entrée directe Entrée Entrée directe Entrée Entrée Entrée directe Entrée o
t(;‘a:aec;terls- PaIrEa/geIe aentrée | EtherCAT avec Emgﬁlg}%ﬁﬁ EtherNetlP™ avec | directe | PROFINET avec directe directe 0-Link avec directe §
q directe | sousfonction STO sousonction STO | PROFINET | sous-fonction $T0 | DeviceNet™ | |O-Link | sousfonction STO| CC-Link
Moteur compatible Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)
Nombre de données de i
positionnement max. 64 points
Tension d'aimentation 24 VDC
Page de référence 165 | 172
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Serie LER
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Caractéristiques techniques

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Modele LERO50EK | LERLCI50EJ
Angle de rotation [°] 320
Pas de vis [°] 75 12
Couple de rotation max. [N-m] 10 6.6
- Couple de poussée max. 40 a 50 % [N-m]+! 3 4.0a5.0 26a3.3
S
[} LECP6/LECP1/
g | Moment ) Fepmygxc 013 0.05
& | dinertie max. LECPA
@ | [kg-m?]2 3 0.10 0.04
K} JXCO3
% Vitesse angulaire [°/s]*2 *3 20 a 280 30 a 420
= | Vitesse de poussée [°/s] 20 30
5 | Accélération/décélération angulaire max. ['/s7)*2 3000
o N
= . Modele standard +0.2
o Jeu[°] Modéle haute +0.1
-OG precision i
S| Répétitivité de Modgle standard +0.05
iti °1| Modéle h
8 | positionnement [] " r%giesfonaute +0.03
$ | Mouvement Modele standard 0.3 max.
= .
o o1%4 Modele haute
2 perdu [] précision 0.2 max.
‘= | Résistance aux chocs/vibrations [m/s?*S 150/30
)
‘© | Type d'actionnement Vis sans fin spéciale + Entrainement par courroie
#1 La précision de la force de poussée est LER50 : +20 % g Fréquence d'utilisation max. [c.p.m] 60
(EM.). (3} — :
%2 L'accélération angulaire, la décélération angulaire et la Plage de temp. d'utilisation [°C] 5a40
vitesse angulaire peuvent fluctuer en raison des variations du Plage d'humidité d'utilisation [%HR] 90 max. (sans condensation)
moment d'inertie. Model dard 20
Reportez-vous aux graphiques « Moment d'inertie — Masse [kg] o e_e standar -
Accélération/décélération angulaire, M?%%?slieot:‘aute 2.4
Couple effectif — Vitesse angulaire » & la page 157 pour _2/bras
vérification. Anale d (1 pe) 180
+3 La vitesse et la force peuvent varier en fonction de la longueur g ng ? eo p
du cable, de la charge et des conditions de montage. En = rotation [°] -3/bras 90
outre, si la longueur du cable dépasse 5 m, elle diminuera + (2 pes)
jusqu'a 10 % pour chaque 5 m. (A 15 m : réduit jusqu'a 20 %) $ Répétitivité a I'extrémité [°)/
=4 Valeur de référence pour la correction des erreurs en '® | avec butée externe +0.01
fonctionnement réciproque _g Plage de réalage de la butée ext -
x5 Résistance aux chocs : aucun dysfonctionnement ne s'est G age de réglage de Ia butée externe [ 2
produit lorsque I'actionneur a été soumis au test de chocs a | @ lbras externe | Modele standard 2.5
la fois dans le sens axial et dans le sens perpendiculaire au .% (1pc) Madéle haute 57
pas de vis. (Le test a été réalisé avec I'actionneur en S | Masse précision :
condition initiale.) = |[kdl | .3/bras externe | Modle standard 2.6
Résistance aux vibrations : Aucun dysfonctionnement (1pe) Modéle haute 28
lorsque soumis au test entre 45 et 2000 Hz. Le test a été - precision :
effectué a la fois dans un sens axial et dans un sens g Taille du moteur 042
perpendiculaire au pas de vis. (Le test a été réalisé avec = | Type de moteur Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)
I'actionneur en condition initiale.) 2 -
+6 Indique la consommation électrique max. pendant l'opération g Codeur Codeur absolu sans batterie
(controleur inclus) & | Tension d'alimentation [V] 24 VDC =10 %
Cette valeur peut étre utilisée pour la sélection de g — " p
Falimentation électrique. &S | Consommation électrique [W]* 57
i .
Plage de l'angle de rotation de la table
- -
Butée externe : 180° Butée externe : 90°
Repére de . )
I'origine in de course Plalge de Ia'ws du P.lage de I/a vis du
s~y \[Position de retour a l'origine]3 disp. de reglage  disp. de réglage
K Trou de piétage
Repére de lorigine ® goion Q T T
et IR
] © soa el ) o
) *2 - R a—
Position de retour 2 [e &
allorigine [Fin de *
course]‘ .
. $
*2 *2 %3 %2 *2 %3
Position de retour & l'origine  [Position de retour a l'origine] Position de retour a l'origine  [Position de retour a l'origine]

+ Les figures représentent la position d'origine de
*1 Intervalle sur lequel la table peut se déplacer lorsqu'elle retourne a l'origine. chaque actionneur.
Veillez a ce que les pieces montées sur la table ne génent pas les autres piéces et les équipements autour de la table.
*2 Position aprés retour a l'origine. La position varie en fonction de la présence ou non d'une butée.
+*3 [ ]pour les cas ou le sens du retour a l'origine a changé
SMC
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Construction

Modeéle a codeur absolu sans batterie

Table rotative

Serie LEF

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Modéle a butée externe

Modéle haute précision

m |
Nomenclature Nomenclature
N° Description Matériaux Note N° | Description Matériaux Note
1 |Corps Alliage d'aluminium Anodisé 22 | Table Alliage d'aluminium Anodisé
2 | Plaque latérale A Alliage d'aluminium Anodisé " Traitement a la chaleur + Traité
3 | Plaque latérale B Alliage d'aluminium Anodisé 23 |Bras Acier carbone nickelage autocatalytique
4 |Vis tangente Acier inoxydable | Tritement ala chaleur + Tratement spécia 24 Sf’ppo'tt_ Alliage d'aluminium . An?disé
5 | Roue a vis sans fin Acier inoxydable | Traitementa la chaleur + Traitement spécial 25 ?é;ra‘;s;m de Acier carbone Traltergﬁ P c:rﬁ all?atcir;ﬁleur +
6 | Couvercle de palier Alliage d'aluminium Anodisé
7 |Table Alliage d'aluminium
8 |[Joint Acier inoxydable
9 |Support de palier Alliage d'acier
10 | Butée de guidage Alliage d'acier
11 | Vis de l'origine Acier carbone
12 | Poulie A Alliage d'aluminium
13 | Poulie B Alliage d'aluminium
14 | Fil noyé NBR
15 | Plaque de moteur Acier carbone
Modgle standard ggrigg gr?,if'(',?,sdﬁ
16 Wiodele haute| Guide 2 billes -
précision spécial
17 | Guide a billes a gorge profonde —
18 | Guide a billes a gorge profonde —
19 | Guide a billes a gorge profonde —
20 | Courroie —
21 | Moteur —

O
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Série LER
Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

Dimensions

LEROS50ELC] (Angle de rotation : 320°)

163

=~ 230 (connexion du cable du moteur :
connexion du c6té gauche)

=~ 240 (connexion du cable du
moteur : modéle standard)

S

[t}

[t}

®

1

=) P
)

fl

2xM10x1.5x20 [

l

3 =] =«
5
Q)
P1 QO o
/
2xM10x1.5x20 2 |30
@ Q 76h8 (G0 ) Repére de
% 8 D748 (5o ) | I'origine
2 g ©35H8 (8°) i de commande o =
g 3 @ 20 (traversant) - T
L S
2l T -
gl g J( 8 Elgy
2 5 m ‘
3 ' 114.2 N
3 127 133 o
Q“;\
6 X M6 x 1.0 x 10 B
69~
& % Dimensions [mm]
) Modele | H1 | H2
LER50 16 55
LERH50 | 26 | 155
&)
® 2 x O 8.5 (traversant
%
2x Diamere de lamage : 0 14, Profondeur : 8.5 90 & LERO50E-2 (Angle de rotation : 180°)
~ 230 (connexion du cable du moteur : X N .
connexion du coté gauche) =~ 240 (connexion du cable du moteur : modele standard) LERDsoE_s (Angle de rotation . 900)

T 2|30 g
; L 76h8 (*§ e Vis de commande
T 2 ©74h8 (oo ). manuelle (Deux cotés)
&l = @ 35H8 (*3°) © ©
g < @ 20 (traversant) N slel I
. ; 2| e E@ﬁ@m I
SN ?@ ‘ o3 ¢
5| 8 ‘ | X Ty
L E L I
S ' 114.2 N
3 127 133 =
6xM6x1.0x10 152
© 2x M8 x1.25 (vis disp. de réglage)
S [ 2
57
e\
Nt I I
N i ; . .
s 5 Dimensions [mm]
Modéele | H1 | H2 | H3
LER50 16 551|155
LERH50 | 26 | 155|255

85
L
S
=

SVC

O

Non applicable & la caractéristique 180° (LERCI50-2) 90 N 2 x diamétre de lamage 0 14
prof. 8.5
2 x @ 8.5 (fraversant)




Controleurs

Serie JXCL] C€ M

+ Pour plus de détails, reportez-vous aux pages 182 et suivantes.

VL0 Gl €] E T T 12 LT L) 211 ] — p. 165

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

série JXC51/61

Codeur absolu sans batterie (Moteur pas-a-pas 24 VDC)

série JXCO

EtherCAT ™ Ethen'et/IP

Device\'et

WW LER LEHF LESH LES LESYH LEYG LEY LEFB LEFS ‘

Précautions relatives aux différences de versions du controleur [FEECEEED
sMC 164
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Controleur
(Modele programmable) ¢ ¢

* Pour plus de détails, reportez-

Série JXC 5 1 /6 1 vous aux pag:s 182 et suivantes.
c M us

Pour passer commande

JXC[6/1|7]1
o 06 o

E/S paralléle
0 Type /O paralléle 6 Montage 9 Longueur de céble 1/0 [m] Q Référence de I'actionneur
5 NPN 7 M°”‘a€?e par vis — Sans Sans caractéristiques de cable ni options de I'actionneur
6 PNP 8+t Rail DIN 1 1.5 Exemple : Entrez « LEFS25B-100 » pour le
#1 Le rail DIN n'est pas inclus. 3 3 LEFS25B-100B-R1C].
Il FjOIt t’atre commandé 5 5 BC | Controleur vierge™
séparément. (Reportez-vous
ala page 166.) #1 Un logiciel dédié est nécessaire (JXC-BCW)
(" ~ j . . N . R N
Le contréleur est vendu séparément apres Précautions relatives aux contréleurs
définition de I'actionneur compatible. — vierges (JXCL1IJ-BC)

Un contréleur vierge est un contrdleur sur lequel le
client peut écrire les données de l'actionneur avec
lequel il peut étre combiné et utilisé. Utilisez le
logiciel dédié (JXC-BCW) pour I'écriture de données.
* La plage de tailles d'actionneur électrique

Vérifiez que la combinaison du contréleur et de
I'actionneur est correcte.

<Vérifiez les points suivants avant l'utilisation>
() Vérifiez le numéro de modgle sur I'étiquette ~_______-——--=--="TTT T

de I'actionneur. Cette référence doit LEFS25EA—400 e . compgtibles différe en fonction de la version du
correspondre & celle du contréleur. T e R R T ?ggg;uzr_'vous aux pages 179 et 180 pour la
@ Verifiez que la configuration de I'/0 T | vérification de la version du controleur et des tailles
parallele correspond (NPN ou PNP). @ d@ - d'actionneur compatibles.
J * Veuillez télécharger le logiciel dédié (JXC-BCW)
sur notre site internet.
» Commandez le cable de communication pour le pa-
ramétrage du contréleur (JXC-W2A-C) et le cable
USB (LEC-W2-U) séparément pour utiliser ce logi-
ciel.
Caractéristiques techniques Site Internet SMC
L https://www.smc.eu )
R JXC51
Modele JXC61
Moteur compatible Moteur pas a pas (Servo/24 VDC)
Alimentation Tension d'alimentation : 24 VDC =10 %
Consommation électrique (contrdleur) 100 mA max.
Codeur compatible Incrémentale/Absolu sans batterie
Entrée parallele 11 entrées (isolation du photo-coupleur)
Sortie parallele 13 sorties (isolation du photo-coupleur)
Communication en série RS485 (uniquement pour le LEC-T1 et le JXC-W2)
Mémoire EEPROM 1 Pour les séries LEY40 et LEYGA40, si la
Visualisation LED PWR, ALM charge verticale dépasse les masses
Longueur du cable [m] Cable de l'actionneur : 20 max. indiquées ci-dessous, utilisez le contréleur a
Systéme de refroidissement Climatisation naturelle une température ambiante de 40 °C max.
Plage de température d’utilisation [°C] 0 to 55°C (hors gel) Série M[is?e Série M[is?e
Plage d'humidité ambiante [%HR] 90 max. (sans condensation) LEY400EA g LEYG40LEA g
Résistance d’isolation [MQ] Entre toutes les bornes externes et le boitier : 50 (500 VDC) LEY40CEB 19 LEYG40CEB 17
Masse [g] 150 (montage par vis), 170 (montage sur rail DIN) LEY40[IEC 38 LEYG40LIEC 36
165
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Controleur (modéle programmable) Seérie JX C5 1/ 6 1

Procédure de montage

a) Montage par vis (JXC[17(1-[1) b) Montage sur rail DIN (JXC[118[1-[1)
(Installation avec deux vis M4) (Installation avec le rail DIN)

Le rail DIN est bloqué.

] o Fil de mise
Fil de mise a la terre 3 laterre

Fil de mise a la terre

Sens de montage :> o

Sens de montage ::>m A

ﬁ Adaptateur de montage sur rail DIN
Accrochez le contréleur sur le rail DIN et appuyez sur le levier
de la section A dans le sens de la fleche pour le bloquer.

= En cas d'utilisation de la taille 25 ou supérieure de la série LE, I'espace entre les controleurs doit étre de 10 mm minimum.

Rail DIN L
12.5 5.25 75
AXT100-DR-[] (Pass)
= Pour O, entrer un numéro a partir de la ligne No. dans le tableau ci-dessous. N R R o] B B
Reportez-vous aux schémas des dimensions a la page 167 pour les R s i i i i i o QY
dimensions de montage. 2
. . 125
Dimensions L [mm] =
Ne. 1 2 3 4 5) 6 7 8 g 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |110.5| 123 |135.5| 148 |160.5| 173 [185.5| 198 |[210.5| 223 |235.5| 248 |260.5
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

Adaptateur de montage sur rail DIN
LEC-DO (avec 2 vis de montage)

A utiliser lorsque I'adaptateur pour montage sur rail DIN est ensuite fixé sur un contrdleur vissé.

svC 166
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Serie JXC51/61

Dimensions
66 35
1 4.5
Pour fixation du corps 31
(Montage par vis)
»
————f
© .
Etiquette de
3 référence de
© @ I'actionneur
=3 -
ol z
5|9
g|=
" HE = =
} z|&| 8| 3 3
L8 Ql=| 7| 7| o SO OT
§ S —— ' — - ~——— ~———
| HE : :
N e 8
4 gl
*Montage o | 2
surrail DIN 2| ©
© i (35 mm) -
N
N J
et e |
17.3
| .45
Pour fixation du corps
(Montage par vis)
167
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Controleur (modéle programmable) Seérie JX C5 1/ 6 1

Exemples de cablage

Connecteur E/S paralléle

Schéma électrique
JXC510IC-C1 (NPN)

Puissance d‘alimentation de

CN5 24 VDC pour le signal E/S

COM+ | At {4
COM- | A2

INO A3 —

IN1 A4 —

IN2 A5 —

IN3 A6 —

IN4 A7 —

IN5 A8 —
SETUP | A9 |—
HOLD | A10 —
DRIVE | A11 [—
RESET | A12 —

SVON | A13 [—

OUTO | B1 [—{chael—¢
OUT1 | B2 —{Chae}—¢
OouT2 | B3 (—{nase}l—¢
OUT3 | B4 —{Chage}—¢
OuUT4 | B5 ’
ouUTs | B6 [P
BUSY B7 ]
AREA | B8 —fchase}—s
SETON | B9 (—{Chasel—¢
INP B10 —{fage
SVRE | B11 ]
+ESTOP | B12 |—{Chage}—¢
*ALARM | B13 (—{Crarge}

JE—

Signal d'entrée

# Lorsque vous connectez un APl au connecteur E/S paralléle, utilisez un cable E/S (LEC-CN5-0]).
= Le cablage change suivant le type d'l/O paralléle (NPN ou PNP)..

JXC61000-1 (PNP)

Puissance d'alimentation de

CN5 24 VDC pour le signal E/S
CoM+ | A1 {—
COM- A2

INO A3 |

IN1 A4 k;_.—'

IN2 A5 |7 - —

IN3 A6 |~ - —

IN4 A7 |7 - —

IN5 A8 k/_.
SETUP | A9 |~ - —
HOLD A10 k/_<
DRIVE | A11 |~ - —
RESET | A12 [~

SVON A13 k/—'
OuUTO B1

OouT1 B2 |—fhagl——+
ouT2 B3 +mharge ’
OUT3 | B4 —fchagel——¢

E

ouT4 B5
oUT5 | B6 —fchage——9
BUSY B7 3
AREA | B8 {Charge}

SETON | B9 —f{oragel——+

INP B10 —fChage}——¢
SVRE | B11 —fChage}l——¢
+ESTOP | B12 —{Chage——+

*ALARM | B13 +_harge
JE—

Signal de sortie

Désignation Détails Désignation Détails

COM+ Connecte I'alimentation 24 V pour le signal entrée/sortie OUTO0 a OUT5 Sort le n® des données de positionnement pendant I'opération
COM- Connecte I'alimentation 0 V pour le signal entrée/sortie BUSY Sort lorsque I'actionneur est en mouvement

INO & IN5 Ne de bit ;pécifi_é dgs f:ionnées dg positionngment AREA Sort dans la plage de paramétrage de la sortie surface des données de positionnement

(L'entrée est indiquée en combinant INO a 5.) SETON Sort lors du retour a l'origine

SETUP Instruction de retour a 'origine INP Sort lorsque la position cible ou la force cible est atteinte
HOLD Arréte temporairement I'opération (S'active a la fin du positionnement ou de la poussée.)
DRIVE Instruction d'entrainement SVRE Sort lorsque servo est activé
RESET Réinitialise I'alarme et interrompt I'opération =*ESTOP*1 OFF lorsque l'instruction arrét EMG est donnée
SVON Instruction servo ON *ALARM*1 OFF lorsque l'alarme est générée

O

#1 Signal du circuit de logique négative (N.F.)
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Serie JXC51/61

Paramétrage des données du mouvement

1. Paramétrage des données du mouvement pour le positionnement

Dans ce paramétrage, I'actionneur avance et s'arréte a la
position cible.

Le diagramme ci-dessous décrit les éléments du
paramétrage et I'opération.

Les éléments du paramétrage et les valeurs de consigne de
cette opération sont décrits plus bas.

2. Paramétrage des données du mouvement pour la poussée

L'actionneur avance en position de démarrage de la poussée et, une fois
cette position atteinte, commence a pousser a une force inférieure ou égale
a la force de consigne.

Le diagramme ci-dessous décrit les éléments du paramétrage et I'opération.
Les éléments du paramétrage et les valeurs de consigne de cette opération
sont décrits plus bas.

Vitesse

x

Décélération

Vitesse

Sortie INP| ON

Positionnement

OFF

| ON]

© : paramétrage nécessaire.
O : doit étre ajusté si nécessaire.
— : paramétrage non requis.

Vitesse

Vitesse de poussée

Données du mouvement

Force de poussée
Déclenchement LV

Sortie INP

Vitesse

Accélération

Décélération

Force

Position

Positionnement

l—l

[ON]

[ON |

OFF

© : paramétrage nécessaire.

Données du mouvement (positionnement) (poussée) O : doit étre ajusté si nécessaire.
Besoin Elément Détails Besoin Elément Détails
Si la position absolue est requise, Si la position absolue est requise,
© | Mouvement MOD paramétrez Absolu. Si la position relative © | Mouvement MOD paramétrez Absolu. Si la position relative
est requise, paramétrez Relative. est requise, paramétrez Relative.
© | Vitesse Vitesse de transfert a la position cible © | Vitesse Vitesse de transfert a la position de départ
© | Position Position cible © | Position Position de démarrage de la poussée
Parametre qui définit la vitesse a laquelle Parametre qui définit la vitesse a laquelle
o I'actionneur atteint la vitesse définie. Plus P I'actionneur atteint la vitesse définie. Plus
O | Accélération . N O | Accélération . e
la valeur de consigne est élevée, plus la la valeur de consigne est élevée, plus la
vitesse fixée est atteinte rapidement. vitesse fixée est atteinte rapidement.
Paramétre qui définit la rapidité avec Paramétre qui définit la rapidité avec
O | Décélération laquelle 'actionneur s'arréte. Plus la valeur de O | Décélération laquelle l'actionneur s'arréte. Plus la valeur de
consigne est élevée, plus il s'arréte rapidement. consigne est élevée, plus il s'arréte rapidement.
. Le coefficient de force de poussée est
Paramétrez 0. défini
© | Force de poussée | (Siune valeurde 1 a 100 est paramétrée, 3 : 3 )
S . © | Force de poussée La plage de paramétrage varie selon le
I'opération passera en poussée.) o . ’
type d'actionneur électrique. Reportez-vous au
— | Déclenchement LV | Paramétrage non requis. manuel d'utilisation pour I'actionneur électrique.

— | Vitesse de poussée| Paramétrage non requis. Condition qui active le signal de sortie INP.
o | Forcede Couple de  serrage max. pendant lopération de ) Le signal de sortie INP s'active lorsque la
mouvement positionnement. (Pas de changement spécifique requis.) © | Déclenchement LV | force générée dépasse la valeur. Le

niveau de déclenchement doit étre
o Surface 1, Condition qui active le signal de sortie inférieur ou égal & la force de poussée.
Surface 2 AREA
— — X - Vitesse durant la poussée.
Condltlonl qui active le signal de sortie INP. Lorsque la vitesse fixée est rapide,
Lorsque I'actionneur entre dans la plage I'actionneur électrique et les piéces
de [en position], le signal de sortie INP O | Vitesse de poussée| risquent d'étre endommagés par l'impact
O | Positionnement s'active. (Il n'est pas nécessalre de lorsqu'ils heurtent I'extrémité, cette vitesse
modifier la valeur initiale.) S'ilest fixée doit donc étre réduite. Reportez-vous au
nécessaire de produire le signal d'arrivée manuel d'utilisation pour 'actionneur électrique.
avant la fin de 'opération, augmentez la
valeur. o Force de Couple de serrage max. pendant 'opération de
mouvement positionnement. (Pas de changement spécifique requis.)
o Surface 1, Condition qui active le signal de sortie
Surface 2 AREA
Distance de transfert pendant la poussée.
Si la distance transfert dépasse le
© | Positionnement paramétrage, il s'arréte méme s'il n'est pas
en train de pousser. Sila distance de transfert est
dépassée, le signal de sortie INP ne s'active pas.
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Controleur (modéle programmable) Seérie JX C5 1/ 6 1

Synchronisation des signhaux

Retour a l'origine )
24V h
Alimentation = ov =l
ON
VON
svo OFF
Entrée
SETUP | E
ON u
BUSY -
OFF
SVRE
>
SETON L_IIJ
Sortie
INP 4
n
n
1"
L}
Y E
+«ESTOP ' A -
1 1
HERY
1 [}
HE
Vitesse = 0 mm/s
[ I
! >
Retour a l'origine | 7))
T !
== m e 1 ‘__________I L
i Si l'actionneur est dans la plage « Positionnement » du ! -
! parametre de base, INP s'active mais sinon, il reste sur OFF. E
% « *ALARM » et « *ESTOP » sont exprimés en tant que circuits de logique négative.
{0
{ Bajelorides | [Baelertdes | -
P - ) i ) . PO e i
Opération de positionnement } doméesdumoveren Opération de poussée ; doméesdinouerert:
ON ON
IN IN
o ———_———d— - OFF i él ________________ - OFF
Entrée 1 Sortle n des données | Entrée T i Sortle n® des données } T
DRIVE min. i de positionnement j : DRIVE min, || ! depositionnement | n
s . [T1]
Ry =S -l
i ON ON
ouT H & ouT H &
L OFF F/ OFF
Sortie BUSY : Sortie BUSY w
: i
INP i . INP i -
llI n
[} [N
() 1
) o
[N \ i
. 1 1 1 1
Vitesse = 3 T 0 mm/s Vitesse / —— 0 mms
Operatlon de posmonnement: i OPération de poussée ! v m
o e e H [ o mmmmmm e m e e e e ' I . L
E Si l'actionneur est dans la plage « Positionnement » des donnéesi ! Sila force de poussée en cours dépasse la valeur « niveau de i -
1 du mouvement, INP s'active mais sinon, il reste sur OFF. ! i déclenchement » des données du mouvement, le signal INP s'active. !
O S oS i

*

«OUT » est sortie lorsque « ENTRAINEMENT » passe de ON & OFF.
Consultez le manuel d'utilisation du produit pour plus de détails sur le contréleur de la série LEM.

—
(A'la mise sous tension, « ENTRAINEMENT » ou « REINITIALISATION » s'active ou ©
«+ESTOP » se désactive, toutes les sorties « OUT » sont désactivées.) E

. O

HOLD Réinitialisation § Rétalseion de lame %

Entrée | HOLD | ON Entrée | RESET ] ON

———————— OFF OFF
-
) ON ON 0

rt BUSY ouT

Sortie ' OFF . OFF (8]
Sortie N X
*ALARM © -

OFF

Vitesse

0 mm/s

MAINTENIR pendant
I'opération

Il est possible d'identifier le groupe d'alarme par la
combinaison de signaux OUT lorsque l'alarme est générée.!

# « *ALARME » exprimé en tant que circuit de logique négative.

svC 170

i
+ Lorsque l'actionneur est dans la plage « Positionnement » lors de l'opération
de poussée, il ne s'arréte pas mais si le signal MAINTENIR est entré.
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Serie JXC51/61

Options

B Cable de communication pour réglage du contréleur
(1 Cable de communication JXC-W2A-C

@ﬁ

51

32

3000

# Connexion directement au contrdleur possible.

(2 Cable USB LEC-W2-U

2 [ et et

300

(3 Kit de paramétrage du contrdleur JXC-W2A

Ensemble incluant un cable de communication (JXC-W 2 A-C)

et un cable USB (LEC-W2-U)

<Logiciel de paramétrage du contrdleur/ lecteur USB>

¢ Logiciel de paramétrage du contréleur

¢ | ecteur USB

Télécharger sur le site internet de SMC : https://www.smc.eu

Matériel requis

H Connecteur d'alimentation électrique JXC-CPW

# La prise de courant est accessoire.

<Taille de cable compatible> AWG20
(0.5 mma2), diamétre de couvercle de

2.0 mm max.
@ caav (@ ov
©o® ® m24v (B N.C.
@0 ® EMG (B LKRLS
Borne de prise d'alimentation électrique
Nom de la bome Fonction Détails
oV Entrée commune (-) La borne 24V M, la borne 24V C, la borne EMG,
et la borne LK RLS sont communes (-).
M 24V | Alimentation moteur (+) | Alimentation moteur (+) du contréleur
C 24V | Alimentation de contréle (+) | Alimentation de contréle (+) du contréleur
EMG Arrét (+) Borne de connexion du circuit d'arrét externe
LK RLS | Frein relaché (+) |Bome de connexion du commutateur de verrouillage

H Boitier de commande
LEC-T1-3[J]G

Boitier deI

commande

Longueur de cable [m]

0Ss Windows®7, Windows®8.1, Windows®10 (3] 3 |
Interface de
L Ports USB 1.1 ou USB 2.0
communication L
Affichage 1024 x 768 min. Langue initiale o
* Windows®7, Windows®8.1, et Windows®10 sont des marques J Japonais
déposées de Microsoft Corporation aux Etats-Unis. E Anglais

HCable de conversion P5062-5 (Longueur de céble : 300 mm)

[ [m X

300

= Pour la connexion du boitier de commande (LEC-T1-30JGL]) ou du cable
de communication pour le paramétrage du contréleur (LEC-W2A-C) au

contréleur, un cable adaptateur est requis.

M Céble E/S

Coté controleur

LEC-CN5-

-—

# Lalangue affichée peut étre

Commutateur d'activité | ‘ l

(Optlon) q 6
Commutateur
darét

Commutateur d'activité
Sans
Equipé d'un commutateur d'activité

S

# Commutateur Interlock pour la
fonction jog et test

o Commutateur d'arrét

changée en anglais ou en japonais.

| G | Equipé d'un commutateur d'arrét |

Caractéristiques techniques

Elément Description
Pressostat Commutateur d'arrét, commutateur d'activité (option)
Longueur du cable [m] 3
Protection IP64 (sauf le connecteur)
Plage de température d’utilisation [°C] 5a50
Plage d'humidité ambiante [%HR] 90 max. (sans condensation)
Masse [g] 350 (Sauf cable)

Coté API
————— (N° de borne)

2 AT Bl Al
3 Q :
Longueur de cable (L) [m] = \43 A13
1 1.5 g B1
3 3 :
14.4 L B1
5 5 sl | 3 B13 A3
Ne de broche de| Couleur Point Couleur N de broche | Couleur Point Couleur
connecteur  |d'isolation didentification de connecteur| d'isolation didentifcation
. . A1 Marron clair | = Noir B1 Jaune |mm Rouge
* Taille du conducteur : AWG28 A2 Marron clair | Rouge B2 |Vertclair| m m Noir
A3 Jaune | m Noir B3 |Vertclair| m m Rouge
A4 Jaune | m Rouge B4 Gris | m Noir
A5 Vertclair | m Noir B5 Gris |m® Rouge
A6 Vertclair | m Rouge B6 Blanc | m ®m Noir
A7 Gris | ® Noir B7 Blanc | m m Rouge
Masse A8 Gris | ® Rouge B8 | Maronclar | m m ®m | Noir
Réf. produit | Masse [g] A9 Blanc | m Noir B9 Marron clair | @ = = Rouge
LEC-CN5-1 170 A10 Blanc. u Rouge B10 | Jaune | m m m | Noir
A11 | Marronclair | m m Noir B11 Jaune | m B ® | Rouge
LEC-CNS-3 320 A12 | Maronclar | m m Rouge B12 |Vertclair| m m ® | Noir
LEC-CN5-5 520 A13 | Jaune | m m Noir B13 |Vertclair| m m m | Rouge
— Blindage
171
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Controleur pour moteur pas-a-pas ¢ ¢ qy..

serie JXCEYUPUDILIMI ===

Pour passer commande

l

JXCD1|7|[T|-

Protocole de communicationl
EtherCAT®
EtherNet/IP™
PROFINET
DeviceNet™
10-Link
CC-Link

S|r|gojo|jom

Pour axe simplee®

Montage ®
7 Montage par vis -
81 Rail DIN

' . icei! 10-Link -Li
#1 Le rail DIN n'est pas inclus. Il doit EtherCAT.~~ Ethenitet/IP i%%%%y Deviceitet & CCLmk

étre commandé séparément.
(Reportez-vous & la page 177.)

o Réf. de I'actionneur

Optione

Sans caractéristiques de cable ni options de I'actionneur
Exemple : indiquez « LEFS25EB-100 » pour le
LEFS25EB-100B-R10CL.

Py - 7
# Sélectionnez « — » pour toute autre modéle BC | Contrdleur vierge*
que JXCD1 et JXCMA1. =1 Un logiciel dédié est nécessaire (JXC-BCW)

—_ Sans option
S | Avec connecteur de communication de type droit
T Avec connecteur de communication en T

-
Le contrdleur est vendu séparément aprés définition de I'actionneur compatible.

Vérifiez que la combinaison du controleur et de I'actionneur est correcte.

() Vérifiez le numéro de modgle sur I'étiquette de I'actionneur. Cette référence doit
correspondre a celle du contréleur.

N\ J
= Consultez le manuel d'utilisation du produits. Vous pouvez les télécharger sur notre site internet : https://www.smc.eu
4 N

Précautions relatives aux contréleurs vierges (JXCLJ1L1J-BC)

Un contréleur vierge est un contréleur sur lequel le client peut écrire les données de I'actionneur avec lequel il peut étre combiné et
utilisé. Utilisez le logiciel dédié (JXC-BCW) pour I'écriture de données.
e La plage de tailles d'actionneur électrique compatibles diffeére en fonction de la version du contréleur.
Reportez-vous aux pages 179 et 180 pour la vérification de la version du contréleur et des tailles d'actionneur compatibles.
* Veuillez télécharger le logiciel dédié (JXC-BCW) sur notre site internet.
* Commandez le kit de paramétrage du controleur (JXC-W2A-C) et le cable USB (LEC-W2-U) séparément pour utiliser ce logiciel.

Site Internet SMC : https://www.smc.eu

SVC 17z
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Serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1

Caractéristiques techniques

Modele JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCL1 JXCM1
Réseau EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link
Moteur compatible Moteur pas-a-pas (Servo/24 VDC)
Alimentation Tension d'alimentation : 24 VDC =10 %
Consommation électrique (contrdleur) 200 mA max. [ 130 mA max. [ 200 mA max. [ 100 mA max. [ 100 mA max. 100 mA max.
Codeur compatible Codeur absolu sans batterie
é ystéme Protocole EtherCAT®%2 EtherNe?t/IPTM *2 PROFINET*2 Devicc?NetTM 10-Link CC-Link
g compatible | Version*! Tes? de conformité | Volume 1 (Edition 3.14) Caractéristiques techniques | Volume 1 (Ed?tion 3.14) Version 1.1 Ver. 1.10
3 Enregistrement V.1.2.6 | Volume 2 (Edition 1.15) Version 2.32 Volume 3 (Edition 1.13) | Port de classe A
£ *2
8| Vitessede 100 Mbps*2 1?(12%%2?5?; 100 Mbps*2 | 125/250/500 kbps 230.4 kbps 125.2 il(\/?tr:s’s,sg ?vlf;?
z communication automatique) (COMB3) 10 Mbps
__E' Fichier de configuration*3 Fichier ESI Fichier EDS Fichier GSDML Fichier EDS Fichier IODD Fichier CSP+
Zﬁ Zone d'occupation Entrée 20 octets Entrée 36 octets Entrée 36 octets Entrée 4, 10, 20 octets Entrée 14 octets | 1 station, 2 stations,
s | E/S Sortie 36 octets Sortie 36 octets Sortie 36 octets  |Sortie 4, 12, 20, 36 octets| ~ Sortie 22 octets 4 stations
S Résistance de terminaison Non inclus
Mémoire EEPROM

Visualisation LED

PWR, RUN, ALM, ERR|PWR, ALM, MS, NS| PWR, ALM, SF, BF IPWR, ALM, MS, NS| PWR, ALM, COM [PWR, ALM, L ERR, L RUN

Longueur de céable [m]

Cable de l'actionneur : 20 max.

Systeme de refroidissement

Refroidissement naturel

Plage de température d'utilisation [°C]

0 a 55 (hors gel)*4

Plage d'humidité d'utilisation [%HR]

90 max. (sans condensation)

Résistance d'isolation [MQ]

Entre toutes les bornes externes et le boitier : 50 (500 VDC)

Masse [g]

220 (montage par vis)
240 (montage sur rail DIN)

210 (montage par vis)

230 (montage sur rail DIN)

220 (montage par vis)
240 (montage sur rail DIN)

210 (montage par vis)
230 (montage sur rail DIN)

190 (montage par vis)
210 (montage sur rail DIN)

170 (montage par vis)
190 (montage sur rail DIN)

#1 Veuillez noter que ces versions peuvent changer.
%2 Utilisez un céble de communication blindé avec CAT5 ou supérieur pour le PROFINET, EtherNet/IP™ et EtherCAT®.
#3 Les fichiers sont téléchargeables sur le site internet de SMC.

=4 Pour les séries LEY40 et LEYG 40, si la charge verticale dépasse les masses indiquées ci-dessous, utilisez le contréleur a une température ambiante

de 40 °C max.

Série Masse [kg] Série Masse [kg]
LEY40CEA 9 LEYG40[IEA 7
LEY40[IEB 19 LEYG40LIEB 17
LEY40LJEC 38 LEYG40[IEC 36

HEMarque déposée

EtherNet/IP™ est une marque déposée d’ODVA.

DeviceNet™ est une marque déposée d'ODVA.

EtherCAT® est une marque déposée et une technologie brevetée, autorisée par Beckhoff Automation GmbH (Allemagne).
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Contréleur pour moteur pas a pas Serie JXCE1/9 1/P 1/D 1/L 1/M1

Exemple de commande

En plus de I'entrée de données de positionnement (64 points maximum) pour chaque protocole de communication, le changement de chaque »
parametre peut étre réalisé en temps réel par une opération définie en données numériques. L
L
= Les valeurs numériques autres que « Force de mouvement », « Zone 1 » et « Zone 2 » peuvent étre utilisées pour fonctionner sous les instructions -
numeériques de JXCL1.
<Exemple d’application> Mouvement entre 2 points
No. | Mode de déplacement | Vitesse | Position |Accélération | Décélération | Force de poussée | Déclenchement LV | Vitesse de poussée | Force de mouvement| Surface 1 | Surface 2 | Positionnement m
0 1: Absolu 100 10 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0.50 Ll.h
1 1 : Absolu 100 100 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0.50 |
<Opération définie par le numéro de I'étape>
Sequénce 1 : Instruction servo ON
Séquence 2 : Instruction de retour a I'origine >
Séquence 3 : Spécification du N°0 des données de positionnement pour entrer le signal DRIVE. w
Séquence 4 : Spécification du N°1 des données de positionnement aprés que le signal DRIVE soit retombé pour entrer le signal DRIVE. -l
<Opération définie par les données de positionnement>
Sequénce 1 : Instruction servo ON 0]
Séquence 2 : Instruction de retour a l'origine =
Séquence 3 : Spécification du N°0 des données de positionnement et activation du flag des instructions d'entrée (position). 1}
Entrée 10 dans la position cible. Ensuite, le flag de démarrage est activé. -l
Séquence 4 : Activation du N°0 des données de positionnement et du flag des instructions d'entrée (position) pour modifier
la position cible a 100 tandis que le flag de démarrage est activé.
I
>
La méme opération peut étre réalisée avec n'importe quelle commande. L
-l
Séquence 1> ‘ ‘
{0
<*-------- -l
Séquence 2 ‘
---
, 1 [ ] T
Séquence 3— ‘ [72)
L
-l
I >
Séquence 4- ‘ ‘
0 10 100 LL
I
L
-l
oc
L
-l
™
Q
™
0
(&}
x
)

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

Dimensions

JXCE1/JXC91 JXCEH1 JXC91

67 (11.5) 045 35 35
12 | Pour fixation du corps 32.5 045 32.5
(Montage par vis) N
—
(©)
[aV)
<
| © ] PN
: | — ‘o
3 Ik S
o| T Ol g
5| © Qo ©
| 5 % o
2lz| s =g z|z|F 8
Iy e , =N
" ] © . T T _
L™ s £ (SR T =
L4 b )
{J‘ L ; ::J 2 T°
1 T| C —_— Tl C
j HE HE
- = Montage 3| < gl <
sur rai | ™ ~l @
DIN RIS al 5
@O . @smm) B)° e =
77 175 175
4.5 4.5
Pour fixation du corps Pour fixation du corps
(Montage par vis) (Montage par vis)

JXCP1/JXCD1 JXCP1 JXCD1

67 (11.5) 35 35
1.2 . @45 32.5 Q45 32.5
ﬂ ﬂ
—
©)
N
3
o = <
2 Sle HE
ol > gl 2
o| T ol T
e ! gL
o5 0|5
T| = © %
- -
- D 0| o @ 210 ol
o 2lz| 5 & z z| 8 9
l =i szl |7
ITITe} =|'® =|'®
' J‘ @ 8|3 [ P
Q| = [0
- =|lo il e
7 T c o <
T Cl ® c| ©
a4 S| 3 g G
i «Montage §|2 g|=
sur rai ) ~l
DIN RIS a5
@O B N
77 175 175
4.5 4.5
Pour fixation du corps Pour fixation du corps
(Montage par vis) (Montage par vis)
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Contréleur pour moteur pas a pas Serie JXCE1/9 1/P 1/D 1/L 1/M1

Dimensions
JXCLA1 0
67 (11.5) 45 35 1T}
12|, Pour fixation du corps 32.5 -
(Montage par vis)
Fﬁ@ E
11T}
o -
BNE: g g
3 3| 8
Qo o
O w
S >
1%
o| Z o [11]
. Sl ol @
i L 1oy Bl o
] o| ©
- €
J ol §
Fi sl &
; 3 ~A 0
-4 Montage sur rail Gl o >
*1 DIN (35 mm) ql & w
| g * S
q@ |
b T
>
(72}
SEEE Ll
77 17.5 -
4.5
Pour fixation du corps
(Montage par vis)
(72}
11]
JXCM1 67 045 35 -
12 1 Pour fixation du corps 32.5
(Montage par vis)
I
r [©) (l.{.l,
-l
Y]
<
o ©
Lo :
© & 5 I?ti,quette de w
2 3 référence de T
S| o l'actionneur L
- 8| 2ol N » - .
e E 3 = S — e ——
| Bz 7 ]
P8 zH 0 oo H || BGOSR GSE
5| B e )
J‘ § o L%g = **EEJ% o
: ol T i TT]
. ElE . -
| g g :
I+ Montage sur rail [SI>)
L o ' DIN (35 mm) of 5 -
g " 5
Q
. i -
o]
E (&}
< == ><
(77) ‘ L 17.5 -
12.5 5.25 75 45
(pas) 0 Pour fixation du corps E
Oy Montage par vis|
AXT100-DR-[] R T % gg | (Montage parvie) 9
i i URE )
L Dimensions [mm]
No. 1 2 3 4 5) 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |110.5| 123 |1355| 148 [160.5| 173 |185.5| 198 |210.5| 223 |235.5| 248 |260.5

No. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 |285.5| 298 [310.5| 323 |335.5| 348 |360.5| 373 |385.5| 398 |410.5| 423 (435.5| 448 |460.5| 473 |485.5| 498 |510.5
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Serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1

Options

M Cable de communication pour réglage du contrdleur
(D Cable de communication JXC-W2A-C

.

51 3000

32

# Connexion directement au contréleur possible.

(2 Cable USB LEC-W2-U

300

(3 Kit de paramétrage du contréleur JXC-W2A

Ensemble incluant un céable de communication (JXC-W 2 A-C)
et un cable USB (LEC-W2-U)

<Logiciel de paramétrage du contréleur/lecteur USB>
* Logiciel de paramétrage du contrdleur

* Lecteur USB (Pour JXC-W2A-C)

Télécharger sur le site internet de SMC :
https://www.smc.eu

Matériel requis

0Ss Windows®7, Windows®8.1, Windows®10
Interface de Ports USB 1.1 ou USB 2.0
communication

Affichage 1024 x 768 min.

# Windows®7, Windows®8.1 et Windows®10 sont des marques
déposées de Microsoft Corporation aux Etats-Unis.

Bl Adaptateur pour montage sur rail DIN LEC-3-D0
* Avec 2 vis de montage

A utiliser lorsque I'adaptateur pour montage sur rail DIN est
ensuite fixé sur un contréleur vissé.

H Rail DIN AXT100-DR-[]

+ For [, entrer un numéro de la ligne n® du tableau page 176.
Reportez-vous aux schémas des dimensions aux pages 175 et 176
pour les dimensions de montage.

Interrupteur de

. I's
mise en marche |
option)

M Boitier de commande

LEC “11-3 [E3]<]m f—-
S E;

Longueur de cable [m]

| Interrupteur de mise en marche

[3] 3
— Aucun
Lanque initiale o S Equipéd'uninterrupteurdemiseen marche
ue init
| E J Anglais | = Verrouillage de la fonction jog et test

e Bouton d'arrét
| G |Equipé d'un bouton d'arrét|

# Pour plus de détails, reportez-vous en p. 171.

177
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H Connecteur d'alimentation électrique JXC-CPW
= La prise de courant est accessoire.

Dceav @ov
®Ge®
e @ M24v (B N.F.
® EMG (B LKRLS
Connecteur d'alimentation électrique
Nom de la bome| Fonction Détails

La borne 24V M, la borne 24V C, la borne EMG,
et la borne LK RLS sont communes (-).
M24V | Alimentation moteur (+) | Alimentation moteur (+) du contréleur
C24V |Alimentation de controle (+)| Alimentation de contréle (+) du contr6leur
EMG Arrét (+) Borne de connexion du circuit d'arrét externe
LK RLS Frein relaché (+) |Borne de connexion du commutateur de verrouillage

oV Entrée commune (-)

M Connecteur de communication

Pour DeviceNet™

Droit
JXC-CD-S

EnT Connecteur de communication
JXC-CD-T pour DeviceNet™
Nom de la bome Détails
V+ Alimentation (+) pour DeviceNet™
CAN_H | Cable de communication (haut)
Purge | Céble de mise a la terrefcable blindé
CAN_L |Cable de communication (bas)
V- Alimentation (-) pour DeviceNet™

Pour 10-Link

Droit Connecteur de
JXC-CL-S communication pour 10-Link
# Le connecteur de communication e hoims| o 6 Détails
pour |0-Link est un accessoire. 1 L+ +24V
2 NC N/A
3 L- oV
4 C/Q |Signal IO-Link

Pour CC-Link

Droit EnT Connecteur de
LEC-CMJ-S LEC-CMJ-T communication pour CC-Link
Nom de la bome Détails
DA Ligne de communication CC-Link A
DB Ligne de communication CC-Link B
DG Ligne de terre CC-Link
SLD Blindage CC-Link
FG Chéssis

M Cable de conversion P5062-5 (Longueur de cable : 300 mm)
(OFT
g

300
+ Pour la connexion du boitier de commande (LEC-T1-3LJGLJ) ou du kit
de paramétrage du contréleur (LEC-W2[]) au contrdleur, un cable
adaptateur est requis.
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Serie JXC51/61
serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1

Cable d'actionneur (Options)

[Cable robotique pour pour codeur absolu sans batterie (moteur pas a pas 24 VDC)]
[72)
[T
LE-CE- m,
. Connecteur A c rour C (14.2) |
Long1ueur de cable1 (;) [m] (N° de borne) & Connecteur B & onnecteur (N° de borne)
] = 0 T 1432 S
3 3 1 AB ) [S) jg 5 f:l 6
3[lEh) < o (13.5) o
2 > TEY st b
A 101 © 1
3 Q
B 1 5*1 = Connecteur D
o -
C 20 (30.7) L
x1 Fabriqué sur commande
>
11}
Masse Signal N° de bome du Couleur du  |N° de borne du -l
= = 'gna connecteur A cable C
Rfé p():rcéd;ut Masse [g] Note A B Marron 2
2 e 190 A A-1 Rouge 1
LE-CE-3 360 B B-2 Orange 6
LE-CE-5 570 B A-2 Jaune 5 (0}
LE-CE-8 900 Cable robotique COM-A/COM B-3 Verde 3 >
LE-CE-A 1120 COM-B/— A-3 Bleu 4 H
. N° de bome d ) Couleur du  |N°de borne d
LE-CE-B 1680 Signal con?wec?tlemer Bu __ Blindage céble conﬁec?tgber Du
LE-CE-C 2210 Vee B-1 T A Marron 12
GND A-1 — — Noir 13 -
A B-2 L a— Rouge 7
A A2 : : OO : : Noir 6 <>’;
B B-3 ——t ——t Orange 9
SO B s | B =
SD- (TX) A4 —r OO Noir 10 —
fommmmmmoe RS - Noir 3
[72)
[Cable robotique avec frein pour codeur absolu sans batterie (moteur pas a pas 24 VDC)] IiIJ
L E C E E Connecteur A E—
. (N° de borne) & ConnecteurB (14.2) T
Longueur de céble (L) [m] , AB = ES Connecteur D (N° de borne) P
1 1.5 3 [EED) ~ Q= —15 w
b 3
3 3 i Bl = ; N =EH -
5 5 | (D WiE — o S
8 8*1 AB S < =
A 10%1 (14.7) g Connecteur C § e
B 15+ (30.7) L 11) E
(o] 201 |
+1 Fabriqué sur commande
Avec frein et capteur Signal N° de borne du Couleur du | N° de bome du 1
EJad connecteur A cable connecteur D w
A B-1 Marron 2 |
A A-1 Rouge 1
Masse E B-2 Orange 6
B A-2 Jaune 5
Réf. produit Masse [g] Note COM-A/COM B-3 Verde 3 -
LE-CE-1-B 240 COM-B/— A-3 Bleu 4 ©
LE-CE-3-B 460 — N° de bome du ! Couleur du [N de bome du b
LE-CE-5-B 740 'gna connecteur B ,___Blindage _ cable connecteur E 8
LE-CE-8-B 1170 Céble robotique vee B D000 &R Marron 12 x
GND A1 — — Noir 13 -
LE-CE-A-B 1460 = 52 [ [ Rouge >
LE-CE-B-B 2120 a e OO o 5
LE-CE-C-B 2890 B B-3 HE . Orange 9
B O s T 0 3
zot ((TX)) Al \ ," XXX \ ," J;l;?re 10 ;'2
N ] \\/ 777777 d N ﬂ
. N° de borne du Noir 3
Slge! connecteur C
Verrou (+) B-1 Rouge 4
Verrou (-) A-1 >OOO< Noir 5
Capteur (+) B-3 Marron 1
Capteur (-) A-3 >OOO< Bleu 2
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Serie JXC51/61/E1/91/P1/D1/L1/M1

Précautions relatives aux différences
de versions du controleur

Quand la version du contrdleur JXC est différente, les paramétres internes ne sont pas compatibles.

W Si vous utilisez le JXCCI1-BC ou le JXCC1O-BC, veuillez utiliser la derniére version du JXC-BCW (outil d'écriture des parametres).

|| existe actuellement 3 versions : produits de version 1 (V1.0 ou S1.0J), de version 2 (V2.0 ou S2.0J) et de version 3 (V3.0 ou S3.0J).
Gardez a l'esprit que pour écrire un fichier de sauvegarde (.bkp) sur un autre contrdleur avec le JXC-BCW, il doit étre de la méme
version que le contréleur qui a créé le fichier. (Par exemple, un fichier de sauvegarde créé sous un produit de version 1 ne peut étre
écrit que sur un autre produit de version 1, etc.)
Un fichier de sauvegarde de l'actionneur électrique a codeur absolu sans batterie ne peut étre écrit qu'entre des produits de version 3.4
ou supérieure (le fichier de sauvegarde de produits de version 2 ou plus ancienne ne peuvent étre écrits).

Identification des symboles des versions

Produits de version V3.1 ou S3.] pour série JXCLI]

(vs9) a(s99]Tho

Modeéles compatibles Modeéles compatibles
Série JXCI1 Série JXC51
Série JXCE61
¥ Série JXCE

- m Série JXCP1
e | | Série JXCD1
— Série JXCLO
}J\‘ Série JXCM1
~ -~
S § Symbole de . . .
—— version Produits de version V2.[1] ou S2.[1 pour série JXCLI]
S~ §

/

wevz.) we (S22 i

Modeéles compatibles Modeéles compatibles
Série JXCI1 Série JXCEL!
Série JXCP1
Série JXCD1
Série JXCLI

Produits de version V1.[1 ou S1.[] pour série JXCLI]

XR XR T1.0

Modeéles compatibles Modeéles compatibles

Série JXCI1 Série JXCEL]
Série JXCPLI
Série JXCD1
Série JXCLL]
Série JXC5H
Série JXC6H
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Précautions relatives aux diffé-
rences de versions du controleur

Serie JXC51/61/E1/91/P1/D1/L1/M1

Versions de controleur vierge et tailles d'actionneur électrique de type a codeur absolu sans batterie compatibles

M La plage de tailles d'actionneur électrique de type a codeur absolu sans batterie compatibles différe en fonction de la version du contréleur.
Veillez a vérifier la version du controleur avant d'utiliser un contrdleur vierge.

Versions de contréleur vierge/Tailles d'actionneur électrique compatibles (série JXC[11/JXCLIF)

O
2

Contréleur vierge Taille d'actionneur électrique compatible
Série ‘éi[ft'r‘c’jl‘eﬂf LEFSCIE | LEFBLE |LEKFSCE | LEYCIE |LEYCIE-X8 | LEYGLIE | LESCIE | LESHCIE | LESYHCE | LERCIE | LEHFCIE
Version 3.4
Série JXCO1 (\\/’3'4_’ S%“g 25, 32, 40|25, 32, 40 25, 32, 40 25, 32, 40 16, 25
Série JXCD1 V%rssmgs -
Série JXCE1 | (V35,835
Série JXCP1 )
Série JXCL1 (\\//%'Sﬁfoggg 16,25, | 16, 25, 16, 25, 16, 25, 8 16. 25
"2 O 32,40 | 32,40 32, 40 32, 40 P
Ou superieure
Version 3.4 25, 32, 40 25, 32, 25 25 50 32, 40
. , 32, 40 ,
(V3.4, S3.4) 25, 32, 40|25, 32, 40 25, 32, 40 25, 32, 40 16, 25
Série JXCM1
Série JXC51/61 | \/orsion 3.5
(V3.5, S3.5)
ousuperieure | 46 o5 | 16, 25, 16, 25, 16, 25, 8.16.25
32,40 | 32,40 32, 40 32, 40 P
L. Toutes les
Série JXCLF versions
Versions de contréleur vierge/Tailles d'actionneur électrique compatibles (série JXCLIH)
Contréleur vierge Taille d'actionneur électrique compatible
. Version de
Série controleur LEFSCIG LEKFCJG LEYOIG LEG LESYHOIG
Série JXC9H
Série JXCEH T\c,’::;zr']is 16, 25, 32, 40 16, 25, 40 8, 16, 25
Série JXCPH
- 25, 32, 40 25, 32, 40
L. Version 1.0 25, 32, 40 25, 40 16, 25
Série JX- Version 1.1
C5H/6H ersion 1. 16, 25, 32, 40 16, 25, 40 8, 16, 25
Ou superieure
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Actionneurs électriques

Précautions spécifiques au produit pour
A le modele a codeur absolu sans batterie

Veuillez lire ces consignes avant d'utiliser les produits. Reportez-vous a la couverture arriére pour les consignes
de sécurité. Pour les précautions relatives aux actionneurs électriques, reportez-vous aux « Précautions de ma-
nipulation des produits SMC » et au « Manuel d’utilisation » sur le site internet de SMC : https://www.smc.eu

\ Manipulation \

A\ Précaution

1. Erreur incohérence ID du codeur absolu a la premiére connexion
Une alarme « Erreur incohérence ID » se déclenche a I'activation de
I'alimentation dans les cas ci-dessous. Avant utilisation, effectuez
une opération de retour a l'origine aprés avoir réinitialisé I'alarme.

- Lorsqu'un actionneur électrique est connecté et activé pour
la premiére fois apres achat*?
- Aprés un remplacement de I'actionneur ou du moteur
- Aprés un remplacement du contréleur
#1 Si vous avez acheté un actionneur électrique et un contréleur
avec la référence définie, il se peut que 'accouplage ait déja été
effectué et que l'alarme ne se déclenche pas.
« Erreur incohérence ID »
Le fonctionnement est activé lorsque I'D du codeur sur le coté de
I'actionneur électrique correspond a I'ID enregistrée dans le contro-
leur. Cette alarme se déclenche lorsque I'ID du codeur differe du
contenu enregistré du contrdleur. Lorsqu'on réinitialise cette alarme,
I'ID du codeur est & nouveau enregistrée (accouplée) sur le controleur.

® Pour aligner des actionneurs
Les actionneurs SMC peuvent étre utilisés avec leurs moteurs
adjacents. Cependant, avec des actionneurs a détection
magnétique intégrée (séries LEY et LEF), conservez un espace
de 40 mm minimum entre les moteurs et le passage de |'aimant.
Sur la série LEF, I'aimant se situe au milieu de la table, et sur la
série LEY, l'aimant se situe sur la partie piston. (Reportez-vous
aux schémas de construction du catalogue pour plus de détails.)

Utilisables avec leurs
moteurs adjacents

Lorsqu'un contréleur est changé apres la réalisation de l'accouplage

Ne d'ID du codeur (+ Ci-dessous, des exemples de numéro.)

Actionneur 17623 17623 17623 17623

= — 00—

()

Controleur 17623 17699 17699 17623

Ne placez pas les moteurs a proximité
immédiate du passage de l'aimant.
Moteur

/

Déclenchement Erreur incohérence ID ? Non Oui Réinitialisation erreur = Non

Ne d'ID du codeur
Ne d'ID du codeur sur le sur le coté du
coté de I'actionneur\ contréleur

ga

Partie magnétique intégrée a
I'actionneur électrique (écrou de vis)

Le numéro d'ID est automatiquement vérifié lorsque
I'alimentation du controle est activée.

PR . ) Moteur
Une erreur est émise si les numéros d'ID ne correspondent pas.

Conserver un espace

. . < v ., — 7 de 40 mm min.
2. Un environnement présentant de forts champs
magnétiques peut limiter I'utilisation. = = = =t
Le codeur utilise un capteur magnétique. Par conséquent, si le moteur de = e e T 5=
I'actionneur est utilisé dans un environnement présentant de forts champs 1.=‘Z> - —

magnétiques, des dysfonctionnements ou des pannes peuvent se produire.
N'exposez pas le moteur de I'actionneur a des champs magnétiques d'une
induction magnétique supérieure ou égale a 1 mT.

Lors de l'installation d'un actionneur électrique et d'un vérin pneumatique
avec détecteur (ex. série CDQ2) ou de plusieurs actionneurs électriques
cote a cote, conserver un espace de 40 mm min. autour du moteur.
Reportez-vous au schéma de construction du moteur de I'actionneur.

Partie magnétique intégrée a I'actionneur électrique (unité de table)

3. La taille du connecteur du céble du moteur n'est
pas la méme que pour l'actionneur électrique a
codeur incrémental.

Le connecteur du cable du moteur d'un actionneur électrique a
codeur absolu sans batterie est différent de celui d'un action-
neur électrique a codeur incrémental. Les dimensions du
couvercle du connecteur étant différentes, tenez compte des
dimensions ci-dessous lors de la conception.

65 24

Dimensions du couvercle du connecteur d'un codeur absolu sans batterie

Il n'est pas possible d'installer un vérin pneumatique
avec détecteur dans la zone ombrée.
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CE/UL-compliance List

* For CE/UL-compliant products, refer a the tables below and the following pages.

M Controller o Compliant “x”: Not compliant As of September 2021
Compatible motor Series c € Comp\iance‘:“:ls 5 Compatible motor Series c E c@m
- Complance No.
R i LECSA | O | O | E466261
JXCP1 O | O | E480340 tgggg O | x —
Step motor JXCD1 O | O | E480340 FEces 8 x —
(Incremental) JXCL1 O | O | E480340 LECSB.T 5 g E46§261
LECP1 O | O | E339743 AC servo motor Z
LECP2 ) e) E339743 LECSC-T O O E466261
LECPA o) 0 E339743 LECSN-T O | O*1 | E466261
JXC51/61 | O | O | E480340 LLEECCSYSMT e
JXCE1 O | O | E480340 E el X —
Step motor JXC91 O O | E480340 O X —
(Battery-less JXCP1 @) [@) E480340 | *1 Only the “Without network card” option is UL compliant.
absolute) JXCD1 O | O | E480340
JXCL1 O O E480340
JXCM1 O O E480340
; JXC5H/6H @) O E480340
H'g';tze”;xf’:nce JXCEH | O | O | E480340
2§vo o JXC9H O | O | E480340
( ) JXCPH | O | O | E480340
Servo motor
(24 VDC) LECA6 O @] E339743
JXC73 O X —
Multi-axis step motor JXC83 @] x —
controller JXC93 O X —
JXC92 O X —
M Actuator “o: compliant “x’: Not compliant As of September 2021
. . Ao N . A
Compatible motor Series C € i No. Compatible motor Series ( € O No.
LEFS O X — R
T1-LEFS | O | x — il ot LEFS o | x -
55A-LEFS o) X — step motor (24 )
LEFB O X — LEFS 9) X —
LEL O | x — 11-LEFS | O | x —
IEE“\? 8 x — 25A-LEFS | O | «x —
2BALEY | O | x | — . T S
LEY-X5/X7 | O | x - ervo motor
Step motor — 24 VDC LEY-X5/X7 | O X —
(Incremental) LLEEYSG 8 : — ¢ ) LLEEYSG 8 X —
< —
LESH O | x = LESH O | x -
LEPY O | x = LEPY O [ x =
'-L'fEPRS 8 x = LEPS O [ x —
LEHZ o[ x — LEFS O | x —
LEHS O [ x — LEFB O | x —
LEFS O [ x — LEJS = =
LEFB O | x — AC servo motor ZLkEE;fS 8 i —
LI'E-\E\)’( O | x — LEY25/32/63 | O | x -
Step motor =Y Gs 8 x = LEY100 | O | x —
(Battery-less absolute) LES o) X — LEYG ©) X —
LESH S " — LESYH @] X —
LESYH @) X —
LER O X —
LEHF O | x — « Actuators ordered as single units are not UL compliant.
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Liste des conformités CE/UL

B Actionneur (commande avec un controleur) « O » :conforme « x » :non conforme «— » :non applicable En septembre 2021
JXC51/61 JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1
Moteur compatible Série cMhus cMhus cMhus cMus cMus
c € Conformitg N° c € Conformits N° c € Conformité N° c € Conformitg N° c € Conformité N°
LEFS O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
11-LEFS O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
25A-LEFS O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
LEFB O O E339743 O ©] E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
LEL @) O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
LEM O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
LEY O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
25A-LEY O O E339743 O O E339743 @] O E339743 @] O E339743 O O E339743
N LEY-X5/X7 | O X — O X — O X — O X — O x —
(C'Z'g;i‘:rirﬁ’::é;é’;;) LEYG O | O | 339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743
LES O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
LESH O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
LEPY O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
LEPS O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
LER O O E339743 O @] E339743 @] O E339743 @] O E339743 O @] E339743
LEHZ O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
LEHZJ @] O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
LEHF O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
LEHS O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
JXCL1 JXCM1 LECP1 LECP2 LECPA
Moteur compatible Série s s s s oM us
c € Conformitg N° ( € Conformité N° ( € Conformité N° c € Conformitg N° c E Conformité N°
LEFS O O E339743 O O E339743 O O E339743 X X — O O E339743
11-LEFS O O E339743 O O E339743 O O E339743 X X — O O E339743
25A-LEFS O O E339743 O O E339743 O O E339743 X X — O O E339743
LEFB O O E339743 O O E339743 O O E339743 X X — O @] E339743
LEL O O E339743 O O E339743 O O E339743 X X — O O E339743
LEM O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
LEY O O E339743 O O E339743 @) O E339743 X X — O O E339743
25A-LEY O O E339743 O O E339743 O O E339743 X X — O O E339743
N LEY-X5/X7 O X — O X — O X — X X — O X —
(C";'g;ifr"f;i ri:natZI) LEYG O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | x | x — O | O | E339743
LES @) O E339743 O @] E339743 O O E339743 X X — O O E339743
LESH O O E339743 O O E339743 O O E339743 X X — O O E339743
LEPY O O E339743 O O E339743 O O E339743 X X — O O E339743
LEPS O O E339743 O O E339743 O O E339743 X X — O O E339743
LER O O E339743 O O E339743 O O E339743 X X — O O E339743
LEHZ O O E339743 O O E339743 O O E339743 X X — O O E339743
LEHZJ O O E339743 O O E339743 O O E339743 X X — O O E339743
LEHF O O E339743 O O E339743 @) O E339743 X X — O @] E339743
LEHS O O E339743 O O E339743 O O E339743 X X — O O E339743
JXC51/61 JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1
Moteur compatible Série B\ Y o Mus cMus oMhus B\ Y
c € Conformité N° C E Conformité N° ( € Conformitg N° c E Conformité N° ( E Conformité N°
LEFS O X — @) X — @) X — ©) X — O X —
LEFB O X — O X — O X — O X — O X —
LEKFS O X — O X — O X — O X — O X —
LEY O X — O X — O X — O X — O X —
Moteur pas-a-pas LEY-X8 O x — @) X — @) X — ©) X — (@) X —
(codeur absolu sans LEYG @] X — O X — O X — O X — O x —
batterie) LES O X — O X — O X — O X — O X —
LESH O X — @) X — @) X — @) X — O x —
LESYH O X — O X — O X — O X — O X —
LER O X — O X — O X — O X — O X —
LEHF @) X — O X — O X — O X — O X —
JXCL1 JXCM1
Moteur compatible Série -\ e -\ P
c € Conformitg N° ( € Conformité N°
LEFS O X — O X —
LEFB O X — O X —
LEKFS O X — O X —
LEY O X — O X —
Moteur pas-a-pas LEY-X8 @] X — O x —
(codeur absolu sans LEYG O X — O X —
batterie) LES O X — @) X —
LESH O X — O X —
LESYH O X — O X —
LER O X — O X —
LEHF O X — O X —
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Liste des conformités CE/UL

M Actionneur (commande avec un controleur) « O » :conforme « x » :non conforme « — » : non applicable En septembre 2021
JXC5H/6H JXCEH JXC9H JXCPH
Moteur compatible Série -\ N s s s
c € Conformitg N° ( € Conformits N° ( € Conformité N° c € Conformité N°
Moteur pas-a-pas
haute performance LEF @] O | E339743 | O O | E339743 | O O | E339743 | O O | E339743
(24 VDC)
LECA6
Moteur compatible Série C€ ‘s
Conformitg N°
LEFS O O E339743
11-LEFS @) O E339743
25A-LEFS @) O E339743
LEFB O O E339743
Servomoteur LEY O [ O | E339743
{Eavivle) LEY-X7 | O | x —
LEYG @) O E339743
LES O | O | E339743
LESH O O E339743
LECSA#1 LECSB LECSC LECSS LECSB-T*!
Moteur compatible Série s s s s s
c € Conformitg N° c € Conformité N° ( € Conformité N° C € Conformité N° c E Conformité N°
LEFS O | O | E339743 | O | x — O | x — O | x — O | x —
11-LEFS O | O | E339743 | O X — @) X — ©) X — @) X —
25A-LEFS | O | O | E339743 | O | x — O | x — O | x — O | x —
LEFB O | O | E339743 | O | x - O | x = O | x - O | x —
LEJS O | O | E339743 | O X — @) X — ©) X — @) X —
1-LEJS | O | O | E339743 | O | «x — O | x — O | x - O | x —
Servomoteur AC ™ 55ALEJS | O | O | E339743 | O | «x — O | x — O | x — O [ x —
LEJB O | O | E339743 | O X — o X — o X — @) X —
LEY25/32/63 | O | O | £339743 | O | x — O [ x — O | x = o[ x =
LEY100 | — | — — — [ = - — | = = — [ = — O | x -
LEYG O | O | E339743 | O | x - O | x = O | x - O | x —
LESYH | O | x — — = = — = — — = — Ol x —
LECSC-T*! LECSN-T*! LECSS-T*!
Moteur compatible Série s -\ -\
c E Conformitg N° ( E Conformité N° ( E Conformité N°
LEFS O X — O X — O O | E339743
11-LEFS O X — O X — O O E339743
25A-LEFS O X — O X — O O | E339743
LEFB O X — O X — O @] E339743
LEJS O X — O X — @) O | E339743
11-LEJS O X — O X — O O | E339743
Servomoteur AC 25A-LEJS o) » — o) X — o) o E339743
LEJB O X — O X — O O | E339743
LEY25/32/63 | O X — O X — O O E339743
LEY100 O X — O X — O X —
LEYG O X — O X — @] @] E339743
LESYH O X — O X — O X —

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

/\ Précaution:

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

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

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

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

peu graves. relatives aux systemes.

Attention indique un risque potentiel de niveau moyen qui, IEC 60204-1 : Sécurité des machines — Matériel électrique
/\ Attention: s'il est ignoré, pourrait entrainer la mort ou des blessures des machines. (1ére partie :

graves recommandations générales)

' ISO 10218-1 : Manipulation de robots industriels -
A Danger: Danger indique un risque potentiel de niveau fort qui, s'il est Sécurité.
ger: ignoré, pourrait entrainer la mort ou des blessures graves. etc.

A Attention Garantie limitée et clause

1. La compatibilité du produit est sous la responsabilité de la personne qui a congu lim itative de res ponsabi | Ité/

N

w

/A Consignes de sécurité

le systéme et qui a défini ses caractéristiques.

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

. Seules les personnes formées convenablement pourront intervenir sur les

équipements ou machines.

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

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

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

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

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

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

no

w

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

doivent étre utilisés dans une des conditions suivantes :

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

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

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

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

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

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

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

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

clauses de conformité

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

Garantie limitée et clause limitative de
responsabilité

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

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

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

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

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

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

Clauses de conformité

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

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

/\ Précaution

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

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

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

Lisez les "Précautions d'utilisation des Produits SMC" (M-E03-3) avant toute utilisation.



Historique de révision

Edition B - Une taille 16 a été ajoutée aux séries LEFS, LEFB, LEY  AO
et LEYG.
- La série LESYH table linéaire haute précision a été
ajoutée.
- Le nombre de pages est passé de 48 a 188.
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