Atuador elétrico

Série LEF
Tipo sem haste

Motor de passo (Servo/24 VCC) 1) Tipo LAT3

Fuso de esferas recirculantes Série LEFS Tamanho: 16, 25, 32, 40 )

.
N
"

Carga maxima de trabalho: 60 kg % / = H
Repetibilidade do posicionamento: 0,02 mm . ; ')’ - - p- E
Especificacoes de sala limpa também P ; o - LEY
disponiveis \\ < - ’

LES
Transmiss&o por correia Série LEFB I\ Tamanho: 16,25, 32 J |ices
LER

Curso max.: 2,000 mm

e

i ' N 11-LEFS
! Velocidade méx.: 2,000 mm/s - N

Servomotor de CA Jujiel

*Na&o aplicavel a UL.

Fuso de esferas recirculantes Série LEFS Tamanho: 25, 32, 40

Capacidade de transferéncia de alta velocidade ’ -

melhorada L = = a
Alta aceleracao/desaceleracao: 20,000 mm/s? 2 -
Tipo de entrada de pulso ~ : L
Com encoder absoluto interno (para LECSB/C/S) X

também disponivel

P v, e

' o

Especificacoes de sala limpa também disponiveis v\
11-LEFS
d Transmisséo por correia Série LEFB - Tamanho: 25, 32, 40 J
! Velocidade max.: 2,000 mm/s '
i Curso max.: 3,000 mm p / _ =
i Aceleracéo/desaceleracdo max.: 20,000 mm/s? > = _—=
1 Tipo de montagem na base de motor ‘,'//' e -

Motor de passo (Servo/24 VCC) Controlador/ Servomotor de CA Driver
Driver o e
Servomotor (24 VCC) *N&o aplicavel a UL.

»Para encoder absoluto »Para encoder incremental

P Tipo de entrada de dados de passo g Tipo de entrada de pulso Tipo de entrada de pulso/
'S:,Z':C'i's::;/;ﬁf;ge . s Série LECSB Tipo de posicionamento 4

» Tigo sem programa oTipg de entrada direta CC-Link Série LECSA l
Série LECP1 i S'ene ECSC i
Posicionamento de 14 pontos 8 OTIPQ SSCNET Il ;.g

P Tipo de entrada de pulso SerielLECSS .g
Série LECPA
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Série LEF

@Compacto @Montagem facil do corpo/Reducéo de trabalho de instalagao

Dimensdes de altura/largura reduzidas em aprox. 50% E possivel montar
St DEE DNEE
sem remover a

capa externa, etc. ﬁ <€
. ‘r
Equipado com bragadeira de vedagao como padréo
Cobre guia, fuso de esferas recirculantes e correia.
————— £ Impede respingos de graxa e a entrada de
LJ1H10 materiais estranhos externos.
Motor de passo (Servo/24 VCC) Servomotor (24 VCC)
-
Fuso de esferas recirculantes/série LEFS Tamanho: 16, 25, 32, 40 = ~
Carga méaxima de trabalho: 60 kg _—_
ibili N & - )
Repetibilidade do g < = 5
posicionamento: #0,02 mm reerenetst e aeasaeae: ‘ f’ R b
Furo do pino de posicionamento ¢ B - S "
‘t“ _f . [~ 4
< N s
&
Tipo deslizante com -
altura menor
Tamanho  Altura (mm)
16 40
Fuslo de esferas 25 48
recirculantes 32 60
40 68 Mecanismo de trava ndo
magnetizado (Opcional) [
Prevencao de queda em caso de falha
de alimentacao de energia (mantido)* :
* O atuador de transmissao por correia - IS

LEFB néo pode ser usado verticalmente

Motores compativeis v em aplicagdes.
o otor de passo
®Motor de passo (Servo/24 VCC) s
Ideal para transferéncia de carga I
elevada em baixa velocidade 3
@Servomotor (24 VCC) %
Estavel em alta velocidade e operagéo o
silenciosa

Velocidade

Tipo deslizante

Transmissao por correia/Série LEFB com altura menor

Tamanho: 16, 25, 32

Curso max.: 2,000 mm -
Velocidade max.: 2,000 mm/s . g,
N =
Correia §_ : s 2 : I‘
k‘ \% " 4
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Atuador elétrico/tipo sem haste

Servomotor de CA

Fuso de esferas recirculantes/Série LEFS Tamanho: 25, 32, 40

Motor de alta poténcia de saida = ~
(100/200/400 W) . p : = ~ -
Capacidade de transferéncia de < | = o g »
alta velocidade melhorada g\\\‘ ) . : = - o
Aceleracao/desaceleracdo max. g, ‘<

compativel: 20,000 mm/s2 S

Tipo de entrada de pulso Velocidade

Com encoder absoluto interno

(Para LECSB/C/S)

Transmissao por correia/Série LEFB Tamanho: 25, 32, 40

Velocidade max.: 2,000 mm/s A pega de trabalho ndo interfere no motor >
Curso max.: 3,000 mm

Aceleracao/desaceleracao
max.: 20,000 mm/s2
Peca de trabalho

L3
Tipo de montagem na base
de motor

Especificacoes de sala limpa

Fuso de esferas recirculantes/Série 11-LEFS

ISO Classe 4" (1ISO14644-1)!

- Tubulagao de vacuo integrada Porta de vacuo
« E possivel montar o corpo principal sem remover a
capa externa, etc.
- Especificagédo de guia linear integrado no corpo &
*1 Alteragdes dependem da taxa do fluxo de sucgéo. 4
Consulte as paginas 74 e 143 para -
obter detalhes. - >
*2 Classe 10 (Fed.Std.209E) \ > ~
.

Escape

5 . ) de vacuo
- O escape de vacuo

'&‘@ minimiza a geracao

E ‘\ . de particulas externas

S a partir do fuso de

Nl esferas recirculantes
e guia.
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Série LEF

B R R R R P PP P PP R P PP PP Y PP P PP PP PP PP P PP PP PP R PPy

Exemplos de aplicagao

Posicionamento
preciso de pecas
de trabalho

Transferéncia de carga e descarga
de pecas de trabalho

Variacoes da série

Fuso de esferas recirculantes/Série LEFS

Passo
do fuso Curso (mm)*2
(mm)

5
16 Q 100, 200, 300, 400
10
6
Motor de passo 25 |=— 100, 200, 300, 400, 500, 600
(Servo/24 VCC) 12|
8
32 Ql 100, 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800
16
10
40 H 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800, 900, 1000
20
5
Servomotor 16 4 100, 200, 300, 400
(24 VCC) 10 |
*3
6
Sala limpa compativel | 25 Ql 100, 200, 300, 400, 500, 600
12
6
25 100, 200, 300, 400, 500, 600
12
Servomotor de CA 8
3 32 100, 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800
Sala impa compativel | 16
10
40 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800, 900, 1000
20

*1 O tamanho corresponde ao diametro do cilindro de ar com uma forga equivalente. (Para o fuso de esferas recirculantes)
*2 Consulte a SMC para cursos ndo padréo, pois séo produzidos como pedido especial.
*3 Sobre especificacdes de sala limpa, consulte as paginas 86 e 158.

Transmissao por correia/Série LEFB

* Fio condutor .
Tipo Tamanho equ(iva\e]nle Curso (mm)*2
mm,
16 | 48 |

300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000 |
Motor de passo
(Servoriveo) 25 | a8 | 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000, 1200, 1500, 1800, 2000 |
2 | 4 | 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000, 1200, 1500, 1800, 2000 |
Servomotor 16 48 300,500,600, 700, 800, 900, 1000
(24 VCC) 25 48 300, 500,600, 700, 800, 900, 1000, 1200, 1500, 1800, 2000

25 54 300, 400, 500, 600, 700, 800, 900, 1000, (1100), 1200, (1300), (1400), 1500, (1600), (1700}, (1800), (1900), 2000

Servomotorde CA | 32 54 300, 400, 500, 600, 700, 800, 900, 1000, (1100), 1200, (1300), (1400), 1500, (1600), (1700), (1800), (1900), 2000, 2500

40 | 54 | 30,400,500, 600, 700, 800, 900, 1000, (1100), 1200, (1300), (1400), 1500, (1600), (1700), (1800}, (1900), 2000, 2500, 3000

*1 O tamanho corresponde ao diametro do cilindro de ar com uma forga equivalente. (Para o fuso de esferas recirculantes)
*2 Consulte a SMC para cursos ndo padréo, pois sdo produzidos como pedido especial.
*3 O atuador de transmissao por correia ndo pode ser usado verticalmente para aplicagdes.
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Atuador elétrico/tipo sem haste

Coleta e Transferéncia
I

vertical

LAT3

5

-
m
-n

~|e=|rHe
m|m|m
<|rF| <

Carga de trabalho: Horizontal (kg) Carga de trabalho: Vertical (kg) Velocidade (mm/s) Pagi

20 30 40 50 6 10 20 30 600 800 agina I_Es
= l LEPY
m LEPS
| LER
= -
— | | LECD

Péagina 68

I |
| |
- |
- |
- |
jm | |
—
j—
| Pégina 136

E—
| | je— | | |

Carga de trabalho: Horizontal (kg)*3 Velocidade (mm/s) Pagina
10 15 20 25 500 1000 1500 2000 9

Pagina 92

Péagina 162
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po de entrada de dados de passo Série LECP6/LEC ’

Configuracao simples para uso imediato

Servomotor

L. . - . Motor de passo § (24 VCC)

O Modo facil para configuragio simples (ServoR4vCO)

Se desejar usa-lo imediatamente, selecione “Modo facil”.

<Quando um PC for usado> )

Software de configuracéao do e T
controlador = e e e

@Configuragao de dados de passo,
operacao de teste, mover o jog ou
mover para a taxa constante podem
ser configurados e operados em
uma tela.

5 TS -

T oo [ [ ovev (it [GEions

-{Iniciar teste)

Configuragao de

dados de passo
TS e It- Mover para a
e | taxa constante

Configuragao de jog
e velocidade da taxa
constante

<Quando uma TB (teaching bOX) Exemplo de configuragéo de dados de passo Exemplo de verificagéo de status de operacéo

for utilizada> 1° tela 12 tela

ety oo ~ 000

—5
@®Tela simples sem rolagem promove facil DATA MONITOPE‘I
configuracao e operacao. @ )
®Escolha um icone a partir da primeira tela para 2 tela 7i-h | vay 2
selecionar uma funczo. e S e A I £% I SEg"M Y 2 tel:. -
@®Selecione os dados de —P—'—st oNo 0~ = —_ am'"ﬁ‘rifls
passo e verifique o monitor Posn {128.45mm P:s‘:‘ o 1234 mm
na segunda tela. Speed \ 100 ms;/ Speed 10 mmis
‘”‘;_’ Status de
Pode ser registrado por "SET" depois de entrar com os valores. c;%err?gﬁf?cggg.e
Tela da teaching box Step Axis 1 Step Axis 1
@®0s dados podem ser configurados com | Step No. 0 Step No. 1
posicao e velocidade. (Outras condigoes ja || j / :
estao definidas.) ! Posn 50.00 mm ! 3 Posn 80.00 mm
: Speed 200 mm/s | i Speed 100 mm/s |

Unidade de gateway Série LEC-G

[ ]
[
Rede Atuador elétrico compativel
Fieldbus Comunicagéo Até 12 controladores . %
serial RS485 podem ser 2 3
S -
conectados 'b 4 2
f Pinca elétrica Mesa deslizante Atuador
[ Serie LEH elétrica e\gtrlcolt\po haste
Controlador Serie LES Série LEY
/| compativel 7 -
Série LEC o % 7l y
annms ¢ t =
Atuador Atuador
elétrico/tipo elétrico/mesa
deslizante rotativa
Seérie LEF Serie LER N
Controlador de Controlador de =
8 5 12 motor de passo servomotor = % g é
(Servo/24 VCC) (24 VCC) = \1 —
Forto do Série LECP6 Série LECA6 Atuador Atuador
alimen- 24 VCC para unidade l l ] elétricoftipo eletrico/deslizante
- miniatura haste-guia
tacao de gateway Seérie LEP Serie LEL
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©OModo normal para configuracao detalhada

Selecione o0 modo normal quando a configuracao detalhada for requerida.

@0Os parametros podem ser estabelecidos.
@0 JOG e movimento em uma faixa constante, retorno a origem,

@0s dados dos passos podem ser configurados
em detalhes.
@Os sinais e status do terminal podem ser

monitorados.

<Quando um PC for usado>
Software de configuracao
d ntr dor

OConﬁgura(;ao de dados de [passo,
auste de parémetros, monitor,
instrucéo, etc., sdo indicados em

diferentes janelas. Janela de
configuragao
de dados de Janela de | | o
passo configuragao de n } = }E
parametro we | we |
e | |
| |

1] imsatite

operacao de teste e teste de saida forgada podem ser realizados.
EJ

Janela de monitoragao - =
Janela de instrucao

Menu Axis 1
{ -
@®Dados de passos mtiplos podem Parameter Step Axis 1
ser ammazenados na teaching box | Test Step No. A _
e transferidos para o controlador. e 0 |TestDRV _ Axis1
@Operacio de teste continuo de até principal| Movement MOD v/ Step No. 1
5 dados de passo. Tela de configuragao Posn 123.45 mmo -
n de dados de passo Stop ut mon Axis 1
Tela da teaching box r— BUSY[ ] A
.................................................. SVRE[®)
®Cada fung@o (configuragdo de hn.‘ SETON[ ] v
dados de passo, teste, monitor, etc.) ;

Tela de monitoramento

pode ser selecionada no menu
principal.

O atuador e controlador sao fornecidos em conjunto. (Eles podem ser
pedidos separadamente.)

Confirme se a combinagao do controlador e do atuador esta correta.

<Verifique o seguinte antes do uso.>

() Verifique no rétulo do atuador o numero do modelo. Ele corresponde ao controlador.

(2 Verifique se a configuragao de E/S paralela é igual (NPN ou PNP).

Atuador Controlador

e

[MS]

Z5SMC Il
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Tipo nao programavel Série LECP1 ,

Nao programavel

Capaz de configurar uma operacéo de atuador elétrico sem utilizar um PC ou uma teaching box

Configuragéo de nimero uragéo de uma
(1 de posicao go de parada =) (3]0

Configuragao de um numero de Movimentagao do atuador para Registro de uma

et
Motor de passo
(Servo/24 VCC)
LECP1

registro para posicao de parada uma posi¢ao de parada usando os posicao de parada
Maximo de 14 pontos botdoes FORWARD (avango) e usando o botao SET
REVERSE (reversao definir’ . ~
¢ ) ( ) Velocidade/aceleragao
Ajuste de 16 niveis
Display de
nimero de
posigio Sensor de Botdo SET (definir) 7 @ ie"s“es a
selegéo de " T e a]lfste e
posicdo Botoes @D
FORWARD fg
(avango) e @f? de
REVERSE ajuste de
(revers@o) aceleracéo

Tipo de entrada de pulso Série LECPA

®Um driver que usa sinais de pulso para permitir o posicionamento em
qualquer posicao.

O atuador pode ser controlado a partir da unidade de posicionamento de
clientes.

Painel de toque

Sinal de pulso

JUUL e T A
7 = w
Unidade de /
posicioname : -
Atuador elétrico
nto do CLP ) i Série LEFS/LEFB
Driver do motor de passo (tipo de entrada de pulso)
Série LECPA

Sinal de comando de retorno a origem
Permite acao de retorno automatico a origem.

Com funcéo de limite de forca (operacao de for¢ca de pressionamento/for¢a de pegada

disponivel)
Operagao de forga de pressionamento/posicionamento possivel por meio da troca de sinais.
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Série LECP6/LECA6/LECP1/LECPA

Tipo de entrada de dados de passo
LECP6/LECA6

Tipo nao programavel
LECP1

Tipo de entrada de pulso
LECPA

2:;"0'3::’::‘5’5?9 . ~Entrada a partir do software de configuragao do controlador (PC) + Selecione usando botdes de operagdo do ~Entrada a partr do software de configuragio do controlador (PC)
parametro +Entrada a partir da teaching box controlador +Entrada a partir da teaching box
da dos val partir d il «Instrugéo direta +Nao se requer configuragio de "posicao”
5o de @0 do controlador (PC) ou teaching box. +Instrugéo JOG Posigéo e velocidade definidas por sinal de pulso
"posicéo" de dados de «Entrada dos valores numéricos
passa o LAT3
+Instrugo direta
+Instrugio JOG
Nimero de dados de passo 64 pontos 14 pontos —
Comando de operagéo (sinal E/S) | Entrada do n° de passo [IN'] B entrada [DRIVE] Somente entrada do n° de passo [IN'] Sinal de pulso I. E J
Sinal de conclusdo Saida [INP] Saida [OUT’] Saida [INP]

—
m
-

Itens de configuracao

TB: Teaching box PC: software de configuracao do controlador
Tipo de entrada

,_
m
=<

Modo Tipo de entrada Tipo ndo
- I de dados de I p LES
Conteudo morms asso Série de pulso programével
LECPO/LECA LECPA Série LECP1* LEPY
MOD de movimento Sdeode "psiobsolt’ e posgo " Ale o Configure em ABS/INC
Velocidade Velcidate d ransencia oo o Configure em unidades de 1 mmis LER
Nenhuma configuragao &
[Posiiol: posigéoaho Configure em unidades de 0,01 mm
Posicao LEH
[Pressionamento}:posipdo de niio de compresséo Y Y Y
Aceleragéol 5
eraca Configure em unidades de 1 mmys2 | Configure em unidades de 1%
Configuragéo 3 3
de a.ﬂos :, Forgade o | ® ° Configure em unidades de 1% Configure em unidades de 1%
passo B a
(Excerto) Gatilho LV Forgshodut opetgio e compressio o | . Configure em unidades de 1% | Configure em unidades de 1 mmis
i 5 B 5 Configure em (Valores diferentes para
Velocidade de Veoridade durant acperacio d compressio Al e ° Configure em unidades de 1 mmis | cada gamador}(% e
Forga de movimentagao| Forcadutente operecdo de osiconamerto Al e ° Configure em 100% Configure em unidades de 0,01 mm
P— Configure em (Valores dferentes para cada
Area output Condiisparasi e st ra UGAR Ale ® | congureem mm | Sonfure e (Vaores derentes
[Posiioaqra paraaposiio o Configure em 0.5 mm ou mais Configure em unidades de 0,01 mm
Posigéo de entrada Al e °
[Pressionamento}: o quantose move durante o ressionamento (Unidades: 0,01 mm) Configure em unidades de 0,01 mm
Curso (+) lnie el + 6 posicio x | % ] Configure em unidades de 0,01 mm | Compativel
Ajuste de 06 el s oo x| x o Configure em unidades de 0,01 mm | Conlfigure em unidades de 1 mmis
parametro " P
(Excerto) ORIG direction Diegodoelomo & rigem pode seconfigurade x| x o Compativel Configure em unidades de 1 mm/s
ORIG speed Velcidatedrani retomo origem x| % o Configure em unidades de 1 mmis
ORIG ACC Hosetagio duanle 01elomo  rgem x x [ ) Configure em unidades de 1 mm/s2
A operagao continua na A operagao continua na Mantenha pressionado o botao
velocidade definida pode ser velocidade definida pode ser
e o o [ ] testada enquanto o sensor estiver | testada enquanto o sensor estiver MANUAL (®®' para envio uniforme
sendo pressionado. sendo pressionado. (a velocidade & um valor especificado)
Aoperagao na distancia e A operagao na distancia e Pressione o botao MANUAL (
MOVE x| @ ° velocidade definidas apartirda | velocidade efinidas a partr da mm{ﬁ'iﬁmﬁ;mﬁ:&?m
posigao atual pode ser testada. posi¢ao atual pode ser testada. Sa0 valores especifcados)
Teste
Retornar 2 ORIG ° ) L] Compativel Compativel
° Compativel
Teste de acionamento |  Operagdes de dados de passo especficos L] @ | (Operagao Nao compativel
continua)
Saida forcada LIGADOIDESLIGADO do terminal de sada podem ser testados. x x [ ] Compativel Compativel
Posigao, velocidade, forga e dados de i
passo atuais especificados podem ser Compativel
DRV Mon monitorados. L] ° L] Compativel
Monitor
0 status LIGADO/DESLIGADO atual Compativel
In/Out Mon do terminal de entrada e saida pode x | x ° Compativel
ser monitorado.
Status 0 alarme afualments sendo regenerado pode ser confimado. ° L] Compativel Compativel
ALM -
Gravagao de registro "
T TR 0 lame geadoaterioments pode e conimad. X ° Compativel Compativel
Dados de passo e parémetros podem "
Arquivo SavelLoad ser salvos, encaminhados e excluidos. x| x d Compavel Compativel
Outros. Idioma Pode ser aterado pra aponés ou ingés. o | o [ ] Compativel Compativel

A: Pode ser definida a partir da TB v. 2.xx (A informagao da versao é exibida na tela inicial)
* O tipo nao programavel LECP1 nao pode ser utilizado com a teaching box e o kit de configuragao do controlador.
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Série LEF

P Fornecido pelo cliente
@®Atuador elétrico/ ido p i

Tipo deslizante

-@Cabo de E/S

Tipo de controlador Referéncia
LECP6/LECA6
‘LECP1 (ndo programével)‘ ‘

Para CN5

@J—\

Para CN4

Para CN1 Tipo nat gé:%ramavel
Fornecido pelo cliente - Tipo de entrada de
—
Fonte de alimentagao para controlador dfgglsig/igé:sso Nota) A teaching box, o kit de configuragao do
24 VCC Nota) controlador e a Interface de Toque do

Nota) Quando a conformidade UL for Operador nao podem ser conectados.

RN, ® EiEsE Ay O OPIugu’e .da fonte de alimentacao
o controlador deverao ser (ACESSOri0) »
usados com a fonte de <Tamanho do cabo aplicavel>

®Interface de Toque do Operador (fornecido pelo cliente)

sensssl GP4501T/GP3500T

alimentagao UL1310 Classe2.  AWG20 (0,5 mmz2) Produzido por Digital Electronics Corp.
®Cabo do atuador* Pro-Face as pecas do cockpit

for the best interface podem ser baixadas

po de controlador Cabo padrdao  Cabo robético gratuitamente no site
LECPS (tipo de entrada de dados de passo)| LE-CP-[0-S LE-CP-O da Pro-face. Usar as
LECAG (tipo de entrada de dados de passo) — LE-CA-O {)egas do . (;ockgit
- —CP.- P orna o ajuste da
LECP1 (tipo néo programavel) LE-CP-O-S LE-CP-O Interface de Toque do
Operador possivel.
A marca *: pode ser incluida em “Como J L
pedir” para o atuador. r

@®Teaching box ZFIEEER @®Kit de configuracéo de controlador

(Com cabo de 3 m) Kit de configuragao do controlador
Referéncia: LEC-T1-3JGO (Cabo de comunicagao, unidade de conversao e

. = cabo USB estao incluidos.)
rac oo L

Referéncia: LEC-W2 5
Cabo de comunicacao®
(3m)

oY
G

--------- 9Cabo USB
(tipo A-mini B)
) (0,3 m)
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Atuador elétrico

Construcao do sistema/sinal de pulso )

Fornecido pelo cliente

@Atuador
elétrico/tipo :
sem haste s _ PLC

=

@

( 7 . Z Fonte de alimentacéo para sinal de E/S
> 24VCC Nota)

T

Nota) Quando a conformidade UL for LEF
requerida, o atuador elétrico e o
driver deverdo ser usados com || EJ
uma fonte de alimentagdo
UL1310 Classe 2.
LEL

Cabo de E/S

@Driver*

Tipo de driver Referéncia
LECPA LEY
) Para CN5 LEs
LEPY
=ity ~ LEre

Para CN4

j

,_
m
I~}
|

Fornecido pelo cliente Para CN1
Fonte de alimentacéo para
. Nota)
unidade 24 VCC " @Plugue de fonte de

Nota)Quando a conformidade UL for alimentacéo (acessério)

requerida, o atuador elétrico € 0 _1amanho do cabo aplicavel>
driver deverdo ser usados com
uma fonte de alimentagdo UL1310 AWG20 (0,5 mm2)

Classe 2.
@Cabo do atuador*
Tipo de driver Cabo padrao  Cabo robético
LECPA (Tipo de entrada de pulso) LE-CP-0-S LE-CP-O
g
A marca *: pode ser incluida em o

"Como pedir" para o atuador. . .
Opcionais

. o @Software de configuracao
.L?T‘::;';g ::; m do controlador [ZETYER
Referéncia: LEC-T1-3JG

Cabo de comunicagéo (com unidade de
conversao) e cabo USB estéo incluidos.
Referéncia: LEC-W2

23 wowesnlE |

......... @Cabo USB
(tipo A-mini B)
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Série LEF

CLP Unidade de gateway (GW)
(Fornecido
pelo cliente) Protocolos Fieldbus aplicaveis r . @Software de configuragdo do
_ CC-Link Ver. 2.0 controlador [ZFTERER]
Fonte de a_llmentagao DeviceNetTM TR (Cabo de comunicacéo e cabo USB
para unidade de PROFIBUS DP T 25 estéo incluidos.)
gateway 24 VCC Nota 1) EtherNet/IPTM Referéncia: LEC-W2

@Conector da fonte

Rede

de
Fonte de Fieldbus (Acessério) Para CN4
alimen- =
tacéo =
& e e !
Conector de : - »: > |81
comunicagio  m . :l Para CN3 - :
(hossssrioy Shiald i
@Cabo de comunicagdo * CC-Link Ver. 2.0 Cabo USB@ PC
LEC-cG1-0 DeviceNet™ -] Para CN2 (tipo A-miniB)  (komecido pelo
@H cliente)
Para CN1
...... @Teaching box
(Com cabo de 3 m)
----- @Cabo entre derivagcoes Referéncia: LEC-T1-3JGL]
LEC-CG2-00
: L @Conector de resistor
L'E((::o?:z:[;m de derivacéo de terminagdo 120 Q
& Paglna 114 LEC-CGR
____________ @Cabo de comunicagdo
LEC-CG1-O
@Controlador LLFIER[V] @Controlador [ZFLERF]
¢ N |
Nimero mx. de
Protocolos Fieldbus aplic ni
Conect -Li
ﬁ@ i @Conector = mmmm |CC-LinkVer 2.0
Para CN4 ok DIEIDES DeviceNetTM 8
alimentacao
o PROFIBUS DP 5
(Acessorio)
@Conector EtherNet/IPTM 12
¢ ¢
da fonte de E—
alimentagéo Para CN1 Para CN1 Controladores compativeis
(Acessoério) Fonte de Fonte de Controlador de motor de Série LECPG
alimentagéo de alimentagéo de passo (Servo/24 VCC)
entrada do entrada do Controlador de servomotor Série LECAG
controlador o2 ) controlador Mot2 (24 vcC) rie
Nota 1) Conecte os terminais 0 V para a fonte de alimentagao
de entrada do controlador e a fonte de alimentacéo da
unidade de gateway.
‘Quando a conformidade com a UL for requerida, o atuador
elétrico e o controlador deveréo ser usados com uma fonte de
alimentagao UL1310 Classe 2.
@Atuador
elétrico/tipo
sem haste
>
\.
rv{/ g
56
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Atuador elétrico

Driver do servomotor de CA Série LECS |

Série LECS lista E// LAT3
LEF
Motor compativel . Aplicagao/ Opcao
(1001200 VCA) | ‘ Wétodo de controle | Fngio || compativel | | EJ
Série Software de
N Entrada N ) =
100w || 200w || 400w Posicionamentd Puiso || direta || Shons configuragzo | |LEL
de rede SETUP221
- LEY
Até
7 LES
on-
o LEPY
0S LEPS

©Q 0 0(0 O o

LECSA
(Tipo de entrada de pulso/
Tipo de posicionamento)

F-00-CO~0EQC~m—

LECSB

(Tipo de entrada de p
° Ate
} 255
3 pon- CC-Link
g tos Ver. 1.10
; Q00| 0 o
o
d
1
I LECSC

SSCNET Ill

Q 0 O Qo O

LECSS

(Tipo SSCNET i)
Compativel com a rede
de controladores

do sistema de servo da
Mitsubishi Electric

Nota 1) Para o tipo de posicionamento, a configuragao necessita ser alterada para uso com valores de configuragao maximos.
O software de configuragao (MR Configurator) LEC-MR-SETUP221 & requerido.
Nota 2) Disponivel quando o controlador de movimento da Mitsubishi for usado para o equipamento mestre.
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Série LEF

Série LECST]

Ajuste de servomotor utilizando ajuste de ganho automatico

Com funcéao de configuracao de display

58

Funcao de filtro com
ressonancia automatica

« Controla a diferenca entre o valor
de comando e agao real.

© [}

K ' 4 B ~—

3 ! Tempo ! k=] Tempo

o y de | Q de

o festabii-{ | e estabil-

= i\ zagéo | > ! zacdo
Tempo

Funcéo de controle de
amortecimento automatico
* Anula automaticamente as

vibragdes de baixa frequéncia da
magquina (até 100 Hz)

Botdo de ajuste instantaneo
AUTO

Ajuste instantaneo 8
O

do servomotor
Display

CNP1

Exibe o monitor, o
parametro e o
alarme.

Configuracoes

Define os
parametros e o
display do monitor,
etc. com os botdes
de acéo.

Display

Exibe o status de
comunicagao com a
unidade, o alarme e o
n° de tabela de ponto.

Configuracoes

RD
Controla a velocidade e 0.,
de transmissao de (Com a tampa frontal aberta)
dados, o nUmero da LECSC

estagdo e a contagem
de estacdes ocupadas.

Display

Exibe o monitor, o
parametro e o
alarme.

Define os
parametros e o
display do monitor,
etc. com os botdes
de acéo.

Display

Exibe o status de
comunicagao com o
driver e o alarme.

Configuragoes

Interruptores para
selecionar eixos e
alternar para a

operacgao de teste

(Com a tampa frontal aberta)

LECSS



Atuador elétrico

Construcao do sistema )

Encoder incremental compativel Série LECSA Fornecido pelo cliente © Opcionais
Tipo de entrada de pulso/Tipo d ici t
(Tipo de entrada de pulso/Tipo de posicionamento) :ﬁ:::nt::géo W Software de Pégina 186]
: : “%:3:?: rda circuito de configur_agéo
Fornecido pelo cliente ! 50 do Driver controle de g\mf:a ConfiguratorTM)
. ~ circuito principal 24 vVCC eferéncia:
Fonte de alimentacao (Acessorio) osve LEC-MR-SETUP2210J
Monofasico de 100 a 120 VCA (50/60 Hz) — oSt
200 a 230 VCA (50/60 Hz) v

e g

© Opcionais [ZFTrERES

Opgao de regeneragao mEmmmml

Referéncia: LEC-MR-RB-[]

[
eCabo do motor

Cabo padrao Cabo 0
| LE-CSM-SC] | LE-CSM-ROCI |

eCabo da trava

NP1

Cabo padrao Cabo robético

| LE-CSB-SJ0] | LE-CSB-RO |

Atuador elétrico
Fuso de esferas
recirculantes de

Paginas 150, 162

Transmissao por

tipo guia linear ~ correia
Série LEFS ~ Série LEFB
N =
~ z
§ A

o2

Q‘Cabo do encoder

Cabo padrao Cabo robético

| LE-CSE-SCTJ | LE-CSE-ROO |

Encoder absoluto compativel Série LECSB

(Tipo de entrada de pulso)

Driver

Fornecido pelo cliente

Fonte de alimentacao
Monofasico de 100 a 120 VCA (50/60 Hz)
200 a 230 VCA (50/60 Hz)
Trifasico de 200 a 230 VCA (50/60 Hz)

O Opgao
Opgao de regeneragao
Referéncia: LEC-MR-RB-C]

LCabo do motor
Cabo padrao Cabo robético

| LE-CSM-ST0 | LE-CSM-RCO |

eCabo da trava

@Conector
d

®Conector da
fonte de alimentacao

do circuito principal
(Acessorio)

da fonte
40 d

\ Cabo padréao \ Cabo robético
| LE-CSB-SOJ0] | LE-CSB-RCO

Atuador elétrico

Tipo guia linear  [EA PP TTRT7)

Fuso de esferas Transmisséo por

recirculantes — correia
Série LEFS 4 Série LEFB -
4 <
. > =
[
\ g

‘Cabo do encoder
Cabo padrao Cabo robético

| LE-CSE-SCUJ | LE-CSE-RO0 |

e o
circuito de controle

@Conector do.
motor (Acessoério)

ECSB2-S8

SERTALiA12001088

P:
Bateria (acessor
Referéncia: (LEC-MR-J3BAT)

Conector
da fonte de alimentagao
do circuito de controle
(acessorio)

* Pega o cabo USB (referéncia:
LEC-MR-J3USB)
separadamente para usar este
software.

LAT3

H

-
m
-

el I
m|m
-~ | &

L @Cabo USB

F ia: LEC-MR-J3USB

©Opcionais
eConector de E/S
Referéncia:
LE-CSNA

Fornecido pelo cliente
CLP (Unidade de posicionamento)

Fonte de alimentagcao

para sinal de E/S
24vce

eCabo USB © Opcionais

Referéncia: LEC-MR-J3USB

Software de Pagina 186
cor

g
(MR ConfiguratorTM)
Referéncia: LEC-MR-SETUP2210]

Z =—eSaida
analdégica do
monitor

g ~<—eComunicacao PC
S-422 * Pega o cabo USB (referéncia:
LEC-MR-J3USB)
separadamente para usar este
software.

©OOpcionais
eConector de E/S
Referéncia: LE-CSNB

Fornecido
pelo cliente
CLP (unidade de posicionamento)

Fonte de
alimentacao para

sinal de E/S
24VCC

59
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Atuador elétrico

Série LEF
Construcao do sistema )
Encoder absoluto compativel Série LECSC .
(Tipo de entrada direta de CC-Link) Driver
Fornecido pelo cliente Conector da i Cabo USB ©Opcionais
~ f & Referéncia: LEC-MR-J3USB
Fonte de alimentacao ?ﬁ?&?;aéﬁﬁé?ﬁal Software de
L . cessorio) gina
Monofasico de 100 a 120 VCA (50/60 Hz) ‘ = = configuracio
200 a 230 VCA (50/60 Hz) ey i ] (MR ConfiguratorTM)
) Referencia: LEC-MR-SETUP221]
Trifasico de 200 a 230 VCA (50/60 Hz) N ¢ K= elerencia SETUP221l
© Opcionais - =— @Comunicacao
Opgao de regeneragao | = = = === RS-422
Referéncia: LEC-MR-RB-[J
LB - ¢
©Cabo do motor - 0
Cabo padrao Cabo robético 21 Conector CC-Link
[ LE-CSM-ST00] | LE-CSM-RO | | dafontede “9'"“ 190 (Acessbrio)
5 )
@®Cabo da trava circuito de controle - i
\ Cabo padrao \ Cabo robético \
[ LE-CSB-SO0 | LE-CSB-ROJ
©Opcionais
Atuador elétrico Consct Conector de E/S
Tipo guia linear . motor Referéncia: LE-CSNA
Fuso de esferas recirculantes (Acesscrio) .
Série LEFS Transmissao por e Fornecido
— correia pelo cliente
y Serie LEFB b
r = CLP (unidade mestre CC-Link)
'\‘, F ﬁ J Fonte de a
! Bateria (acessorio) para sinal de E/S
O‘Cabo olencoaer Referéncia: (LEC-MR-J3BAT) de 24 vCC
Cabo padrao Cabo robético
| LE-CSE-SCI0] | LE-CSE-ROC] |
Epcgg;l"EaT!I:“soluto compativel Série LECSS ®Cabo USB © Opcionais
(Tipo ) Referéncia: LEC-MR-J3USB
®Conector da Dri
: : i = river Software de Pagina 186
Fornecido pelo cliente fonte de alimentagéo configuragio
do clrclflto principal osvc (MR ConfiguratorT™)
Fonte de alimentagao (Acessorio) Referéncia: LEC-MR-SETUP2210]
Monofasico de 100 a 120 VCA (50/60 Hz)
200 a 230 VCA (50/60 Hz)
Trifasico de 200 a 230 VCA (50/60 Hz)
© Opcionais -
Opgao de regeneragao pemmmm=]
Referéncia: LEC-MR-RB-C]
©Cabo do motor : -
\ Cabo padréo \ Cabo robético \ .
LE-CSM-Sm LE-CSM-RCIO] \
Conector da - 180|
@Cabo da trava fonte do alimentagdo
\ Cabo padrao \ Cabo robético \
| LE-CSB-Sm | LE-CSB-ROU |
Atuador elétrico
Fuso de esferas
recirculantes de AL L-AERLE] ©O0pcionais g
tipo guia linear Transmissao (et
Série LEFS _— por correia Cabo opcional .
4 Serie LEFB 4, SSCNET Il Fomeci
P 3 o Referéncia: do pelo
= . E-CSS-[] l cliente
§ A CLP (uni ici / I i
i (unidade de posicionamento/controlador de movimento)
®Cabo do encoder EECH (CESEHL) imontacan
= = == Refergncia: (LEC-MR-J3BAT) alimentagao para
abo padrio Cabo robético sinal de E/S
| LE-CSE-SOC] | LE-CSE-ROC | 24 VcC
60 SMC
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— N e
Tipo sem haste (Motor de passo (Servo/24 VGC)) (_ Servomotor (24 VCC) ( Servomotor de CA)

por correia

Fuso de esferas recirculantes Transmissao por correia
Série LEFS Série LEFB

Fuso de esferas recircul. Tr
Série LEFS Série LEFB

-
24
Série LEFS Série LEFB Série LEFS Série LEFB
Carga méxima Carga maxima Carga maxima Carga maxima
C Ci
Tamanho dﬂ:)ﬂ'ho oy Tamanho a-tr::alho ?:.':.f Tamanho  d€ l(r:;)alho ?'-'-'r;;a Tamanho mm;nm s
16 10 Até 400 16 1 Até 1.000 25 20 Até 600 5 Até 2.000
25 20 Até 600 25 5 Até 2.000 32 45 Até 800 15 Até 2.500
32 45 Até 800 32 14 Até 2.000 40 60 Até 1.000 25 Até 3.000
40 60 Até 1.000

(Servomotor de CA )

Tipo sem haste com alta rigidez

Fuso de esferas

Transmisséao por correia

Transmissdo por correia

recirculantes Série LEJB Série LEL
Série LEJS
Série LEL25M Série LEL25L
Série LEJS Série LEJB Bucha deslizante Rolamento de bucha de esferas
Carga maxi Carga maxima c axi Carga maxi

Tamanho :?:&:;m':a e Tamanho e tato T Tamanho 1’.“.‘,&".,..:.'3“ e Tamanho d?:(r:";b)aﬂ? e
40 55 200 a 1.200 40 20 200 a 2.000 25 3 Até 1.000 25 5 Até 1.000
63 85 300 a 1.500 63 30 300 a 3.000

Tipo haste  (Motor de passo (Servo/24 vcc)), (" servomotor (24 VCC)

Tipo basico Tipo de motor em linha Tipo haste-guia Tipo haste-guia/

Série LEY

Série LEY
Forga de
Tamanho pres:i::g:an:emo ((::Ir"s‘-))
N

16 141 Até 300
25 452 Até 400
32 707 Até 500
40 1.058 Até 500

Série LEYCID

Série LEYG

Série LEYG
Tamanho pre::i’:::‘:v:enlo Curso
N) (mm)
16 141 Até 200
25 452 Até 300
32 707 Até 300
40 1.058 Até 300

Tipo de motor em linha
Série LEYGLID

Tipo basico
Série LEY

Tipo de motor em linha
Série LEYCID

Tipo haste-guia
Série LEYG

Tipo haste-guia/
Tipo de motor em linha
Série LEYGLID

Série LEY Série LEY Série LEYG Série LEYG
Forgade o Forga de Forgade
Tamanho pm;i«;ﬂ;menm ((::"r:; Tamanho pres:i:::r%memm ((:r':l:? Tamanho preuitmmm ?r‘r’":"; Tamanho pmlim;me«(o ((7:;')’
25 485 Até 400 25 485 Até 400 25 485 300 25 485 300
32 588 Até 500 32 736 Até 500 32 588 32 736
63 1.910 Até 800

4 S\VC
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Mesa deslizante

———————
Motor de

62

Miniatura  (Motor de passo (servor24 vco) )

cc) ) ((Servomotor (24 VCC) )
Tipo compacto Série LES

Tipo basico/tipo R

Serie LESLIR Tipo simétricol/tipo L

Série LESCIL

Tipo de alta rigidez Série LESH

Tipo basico/tipo R

Tipo simétricol/tipo L
Serie LESHOR

Série LESHOL

Carga maxima Curso Tipo de motor em linha/tipo D
Tamanho  de u(:h]nlho (m) Série LESCID
)

8 1 30, 50, 75 ’\
30, 50 > )

16 8 75, 100 =

30, 50, 75
25 5 100, 125, 150

Tipo haste
Série LEPY

Tipo mesa deslizante
Série LEPS

Mesa rotativa

amiima | Curso Tipo de motor em linha/tipo D
Tamanho  de trabalho (mm) Série LESHCID .
8 2 50,75 & !
16 6 50, 100 T
25 N 50, 100 =
150

(Motor de passo (Servo/24 vcc;)
Tipo basico
Série LER

Tipo de alta precisao
Série LERH

O
3

Série LER
Série LEPY Série LEPS Torque giratério [N-m] Velocidade max. [*/s]
Carga maxima Carga maxima ETETO Basic i
Tamanho  de rabalho &3 Taato dotabato St |l
(kg) (ko) 10 | 02 03
6 1 6 1 25 30 0,8 1,2 420 280
10 2 25,50,75 10 2 50 50 6,6 10
Pinca
Tipo de 2 dedos Tipo de 2 dedos Tipo de 2 dedos Tipo de 3 dedos
Série LEHZ Com protegédo contra poeira Curso longo Série LEHS
Série LEHZJ Série LEHF
',,
.
Série LEHZ Série LEHZJ Série LEHF Série LEHS
| Forcaméx.depegada () | Forgaméx.de pegata V) Tamanhe Forea méxima de Forga mix. de pegada N)
Bisico| Compacto | s lados (mm) Bisico| Compacto | 05 lados (mm) pegada (N) | os lados (mm) U MO isico] Compacto | 0 lados (mm)

10 14 6 4 10 14 6 4 10 7 16 (32) 10 |55 35 4

16 8 6 16 8 6 20 28 24 (48) 20 22 17 6

20 10 20 10 32 120 32 (64) 32 90 — 8

40 28 40 28

25 14 25 14 40 180 40 (80) 40 [130 — 12

32 130 — 22 Nota) ( ): curso longo

40 210 — 30



C olado \' )

Controlado
Tipo de entrada de dados de

Para motor de pass
Série LECP6

passo

Motor de controle
Motor de passo

(Servo/24 VCC)

Fieldbus
Série LEC-G

Tipo de entrada de dados de Tipo nédo

passo
Para servomotor
Série LECA6

Motor de controle
Servomotor

(24 vce)

e

i

programavel

L

Motor de controle
Motor de passo

(Servo/24 VCC)

Tipo de entrada de
pulso
Série LECPA

Motor de controle
Motor de passo

(Servo/24 VCC)

Unidade de gateway

Unidade de gateway (GW) compativel com

Protocolos Fieldbus aplicaveis

CCLinkI'A

Dem

Etherllh-zt/lPB

Nii e

12 8

12

. = Driver )
iver do servomotor de CA

Tipo de entrada de pulso/
Tipo de posicionamento
Série LECSA

(Tipo incremental)

o

I

af

Motor de controle
Servomotor de CA
100/200/400 W)

Tipo de entrada
de pulso
Série LECSB

Motor de controle
Servomotor de CA
(100/200/400 W)

O

Tipo de entrada direta de

CC-Link
Série LECSC
(Tipo absoluto) -

J

Motor de controle
Servomotor de CA

100/200/400 W)

|HH

Tipo SSCNET Ill
Série LECSS
(Tipo absoluto)

-
j
| H

&

Motor de controle
Servomotor de CA

(100/200/400 W)
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Atuador elétrico Série LEF

Método de o Curso arga de trabalho (kg Vel de | Pass | repetbiidace o o w
" Especificagdes 0 fuso | posicionamento | controlador |Pagina
acionamento - (mm) M Vertcal | ¢ ) | (mm) (mm) Idriver

- 9 | 2 |10as500| 10
A-‘": LEFS16 | 1002400 o | 2 1 5ezm0 | 3 S
% LECP6
- + - LEFS25 | 100a600 |—t 0| 122500 2 |
S

Z:?:r:: Motor de passo 20 | 15 | 6a250 | 6 Série
: (Servol4VCC) LECP1
LEFS32 40 10 | 16a500| 16

100 a 800

rﬁ‘ ' 5 e 45 | 20 | Ba2s0 seri

| = 50 20 a 500 LECPA

= LEFS40 | 20021000 #fﬁ =

o LEFS16A 7 | 2 |10as00| 10

SErEE 1008400 1 T 4 | saze0 | 5 Série
‘ e LECA6

) LEFS25A | 1002600 11| 25 | 12a500] 12

g ; 18 | 5 | 6a250| 6
.~ L £
= 30021000 | 1 48 1100 Série
"/ _ 7 LEFB16 | 302 a Serle.
2 ] Motor de passo Série
r(‘. ; 5 | senantvcy| LEFB25 | 30022000 | 5 4gat400| 48 LECP1

Pagina 68

P Série | pagina 92

P : > por correia LEFB32 | 30022000 | 14 48a1500 LECPA | "
v Servomotor| LEFB16A| 30021000 | 1 48a2000 serie
(4VCC) | LEFB25A | 3002000 | 2 LECA6

Controlador/Driver LEC

Mo od E/S paralela mero d o
i fonte de e At

Motor de passo
Tipode  LECP6 (Servo/24 VCC) 11 entradas 13 saidas
entrada de 24 VCC
(Isolamento de (Isolamento de 64
dados de +10% N ad D ad
passo LECAG Servomotor fotoacoplador) fotoacoplador)
(24 VCC)
Pégina 101
3 . 6 entradas 6 saidas
Tipo nao , LECP1 Motor de passo 24 VOCC (Isolamento de  (isolamento de 14
plogtamave (Servo24 VCC)  £10%  totoacoplador) fotoacoplador)
Tipo de 5 entradas 9 saidas
entradade |LECPA Motor de passo. |24 VSC (Isolamento de (Isolamento de —
pulso (Servo24 VCC)  £10%  fotoacoplador) fotoacoplador)

64
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Atuador elétrico Série LEF

Driver LEC

Método de s Curso | Cgadetrabelho k) yeiocidade

Fuso de
esferas
recirculantes

Servomotor
de CA

Passo

dofuso | posicionamento
(mm) (n)

20 8 | Méax.900 | 12
LEFS25S| 1002600 20 15 | Max. 450

LEFS32S | 1002800 ﬂﬂwﬂ 2002

45 | 20 | max500 | 8 |

LEFS40S | 200 a 1000 ﬂﬂw E

Transmissdo
por correia

LEFB25S| 30022000 5

60 | 30 | max500| 10 |

LEFB32S|300a2500| 15 | — |Max.2000| 54 | =0,08

LEFB40S| 300a3000| 25

o
controlador/ | Pagina
driver

Série
LECSA
Série | Pagna13
LECSB
Série
LECSC
Série

Pagina 16:
LECsS | "™

»b..n-.m =i g

-
m
-
[
>

Tenséo da E/S aralela
Tipo Motor fonte de_ 2

Tipo de entrada de pulso 6 entradas
(Paraencoder incementd) LECSA (Isolamento de
fotoacoplador)

Tipo de entrada de pulso

(Para encoder absoluto)

Tipo de entrada direta

100a 10 entradas

LECSB 120vCA  (Isolamento de

Servomotor (50160 Hz) otoacoplador)

ColCAs 200a 4 entradas

de CO-Link LECSC (100/200/400 W) 230 VCA (Isolamento de
(Paraencoder absolto) (50/60 Hz) - fotoacoplador)
4 entradas
Tipo SSCNET Il
P coder bl LECSS (Isolamento de
fotoacoplador)

O
2

4 saidas
(Isolamento de
fotoacoplador)

6 saidas
(Isolamento de
fotoacoplador)

3 saidas
(Isolamento de
fotoacoplador)

3 saidas
(Isolamento de
fotoacoplador)

Nimero de
pontos padréo de | Pagina
posicionamento

7

Pégina 174

255

65



Motor de passo (Servo/24 VCC)/
Tipo de servomotor (24 VCC)

OAtuador elétrico/Fuso de esferas recirculantes Série LEFS

Selecao de modelo Pégina 68
Como pedir Pégina 78
Especificagdes Pagina 80
Construgédo Péagina 82
Dimensdes Pégina 83

©OAtuador elétrico/
Fuso de esferas recirculantes Série 11-LEFS
Caracteristica da geragdo de particulas (especificagdo de sala limpa) Pagina 73

Selecéo de modelo (especificagdo de sala limpa) Pagina 75
Como pedir Pégina 86
Especificacdes Pagina 88
Dimensdes Pégina 90

©Atuador elétrico/Transmissao por correia Série LEFB

Selegao de modelo P&gina 68
Como pedir Pagina 92
Especificagdes Pagina 94
Construgédo Pégina 96
Dimensbes Pagina 97
Precaugdes especificas do produto Péagina 99

OMotor de passo (Servo/24 VCC)/Servomotor (24 VCC)
Controlador/Driver
Tipo de entrada de dados de passo/Série LECP6/LECA6 Pégina 102

Kit de configuragao do controlador/LEC-W2 Pégina 111
Teaching box/LEC-T1 Pégina 112
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Atuador elétrico/tipo sem haste

Fuso de esferas recirculantes/Série LEFS Transmissao por correia/Série LEFB

Selecao de modelo

Procedimento de selecao

m Verifique a carga de trabalho
— velocidade.

M Verifique o tempo de ciclo.

o A

M Verifiqgue 0 momento admissivel.

Exemplo de selecae

Condigoes

de operagdo | *Massa da pega de trabalho: 5 [kg]

sVelocidade: 300 [mm/s]

*Aceleracio/desaceleragdo: 3.000 [mm/s?] 817

*Curso: 200 [mm]

*Orientag@o de montagem: horizontal para cima

* Condigcao de montagem da pega
de trabalho:

w

0]

m Verifique a carga de trabalho - velocidade <Grafico de velocidade - carga de trabalho> (Pagina 69 e 70) \ \ \
Selecione o modelo alvo com base na massa e velocidade da pega de trabalho com

referéncia ao <Grafico de carga de trabalho — velocidade>.

gréafico mostrado no lado direito.

l Exemplo de selecdo) O LEFS25A-200 é temporariamente selecionado com base no

@ Verifique o tempo de ciclo.

Exemplo de célculo)

Calcule o tempo de ciclo usando o método de 11 @ T4 podem ser calculados da

célculo a seguir.
Tempo de ciclo:

T pode ser encontrado com a equagéo a seguir.

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

* T1: Tempo de aceleragéo e T3:
O tempo de desaceleragdo pode ser
obtido pela equagéo a seguir.

T1=Vial[s] | [T8=V/a2][s]]
* T2: O tempo de velocidade constante pode
ser encontrado com base na equagdo a
seguir.

- L-05 VV (T1 +T3)[S]

* T4: O ajuste do tempo varia dependendo
das condigdes, tais como tipos de motor,
carga e posicionamento dos dados de
passo. Portanto, calcule o tempo de ajuste
com referéncia ao valor a seguir.

w Verifique o momento do guia.

T2

Mep

m

Com base no resultado do
calculo acima, é selecionado o
LEFS25A-200.

seguinte forma.

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=02[s]

Portanto, o tempo do ciclo pode ser
obtido da seguinte forma:
T=T1+T2+T3+T4
=0,1+0,57+0,1+0,2

=0,97[s]
2,000 —
LA
— Al
E 1,500 Ty
E i \10‘00mm/s?
3 1,000 —Hk— 3000 mmi?
2 AN
£ 500 -
5000 mrn/‘s2 Ll
% 5 10 15 20
Carga de trabalho [kg]

TTTTTTTT
— 20 Y[ Passo do fuso 6: LEFS25B ——|
g \
=,
B \
~ 15 Y
2 \
©
o
£ 10
8
© \
D 5 P do fuso 12:++—{
S LEFS25A

0
0 100 200 300 400 500 600 700
Velocidade: V [mm/s]

<Gréfico de carga de trabalho - velocidade>

(Motor de passo LEFS25)

@
Q L
£
é —
>1at a2
s/ \
_-g Tempa
S [s]
@
>

‘ T1 T2 T3 |14
L: curso [mm]

... (Condigao de operagao)
V: Velocidade [mm/s]

... (Condigéo de operagéo)
al: Aceleragdo [mm/s?]

... (Condigao de operagao)
a2: Desaceleragdo [mm/s?]

... (Condigéo de operagéo)

T1: Tempo de aceleragéo [s]
Tempo até alcangar a velocidade definida

T2: Tempo de velocidade constante [s]
Tempo enquanto o atuador opera em
uma velocidade constante

T3: Tempo de desaceleragéo [s]
Tempo do inicio da operagéo de
velocidade constante até a parada

T4: Tempo de estabilizagdo [s]
Tempo até em posicao estar concluida

* Se o motor de passo e os servomotores ndo atendem as duas especificagdes, considere as especificagdes do servo de CA (pagina 135).
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Grafico de carga de trabalho - velocidade (guia)
Motor de passo (Servo/24 VCC)

LEFS16/fuso de esferas recirculantes

Seleco de modelo Série LEF

* O gréfico a seguir mostra os valores quando a forga de movimento for 100%.

Horizontal Vertical
12 12
B N N B LAT3
g 10 ~{ Fio 5: LEFS16E g 10
N T\ z LEF
5 < 5
S B 3 S
£ s S Q@du or 10; LEFS16A _| £ 6 LEJ
£ - £
3 ™ s 4 & Fio 5: LEFS16B LEL
) s S [
g 2 g 2 L Fio condutor 10: LEFS16A
[¢] [¢] z : -
N : LEY
o o L S s e =
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocidade: V [mm/s] Velocidade: V [mm/s] LES
LEFS25/fuso de esferas recirculantes LEPY
Horizontal Vertical LER
T T T T 1
. 20 Fi : LEFS25B 20
g A \\ io 6! 'S25 % I.EH
z } z ! )
5 15 Ao Z 15 1~ Fio 6: LEFS25B LECO
< Y <
© =1 +
e} o A}
g 10 g 10 ¥
@ 2 A
° °
©
5 s N Fo 12: LEFS25A | & \\\\
3 S S SIS Fio 12: LEFS25A_|
0 ~— 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocidade: V [mm/s] Velocidade: V [mm/s]
LEFS32/fuso de esferas recirculantes
Horizontal Vertical
50 T T T 1 %0
_ (- Fio 8: LEFS32B _
£ 40 > £ 40
2 5 2
s = s
2 30 3 2 30
3 NN 3
s ! s
o 20 “ N Fio condutor 16: LEFS32A ° 20 < Fio : LEFS32B
° i °© \
«© ~ o I~
< 2 ~
s 10 ™ s 10 ~
© © S Fio 16: LEFS32A |
0 0 =5 ‘
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocidade: V [mm/s] Velocidade: V [mm/s]
LEFS40/fuso de esferas recirculantes
Horizontal Vertical
60 x F%o ‘ ‘ 10 60
g X g
2 5 = 50
2 4 =
g 4w s 2 40
g \ N g
S 30 N Fio 20 g 30
p N AN o
S D Ne 3 ===
s 20 N s 20 S
e N 2 v~ Fio 10
8 10 AN 8 10 Euldishinillr
N SsL_ [ |
0 0 [ Ikt I
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocidade: V [mm/s] Velocidade: V [mm/s]
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Série LE F

Gréfico de carga de trabalho - velocidade (guia)
Servomotor (24 VCC)

LEFS16A/fuso de esferas recirculantes

* O grafico a seguir mostra os valores quando a for¢a de movimento for 250%.

Horizontal Vertical

12 12
[T T

© T ©

Passo do fuso 5: LEFS16AB

Passo do fuso 10: LEFS16AA

Carga de trabalho: W [kg]
o

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Velocidade: V [mm/s]

Carga de trabalho: W [kg]
o

4 Passo do fuso 5: LE‘FSFGA‘B

T
2 Pa;bu‘do ‘fusu‘ 10: LEF‘S16‘AA
0 [ LT T[]

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Velocidade: V [mm/s]

LEFS25A/fuso de esferas recirculantes

0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900

Velocidade: V [mm/s]

Horizontal Vertical
” L L] .
== =T~ =" 7 Passo do fuso 6: LEFS25AB
3 3
= =
=z 15 =z 15
S <}
< £
© ©
S Passo do fuso 12: LEFS25AA 8
£ 10 = 10
o [0}
© ©
© ©
= =
< <
o 5 o 5 Passo do fuso 6: LEFS25AB
[
Passo do fuso 12: LEFS25AA

0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Velocidade: V [mm/s]

Motor de passo (Servo/24 VCC)

LEFB/transmissao por correia * Quando a forca de movimento é 100%

Servomotor (24 VCC)

LEFB/transmissao por correia * Quando a forca de movimento é 250%

Horizontal Horizontal
T 11 10

14 CLEFB32

— 12 = 8

g g

= 10 =

g g s

g 8 S}

g N g

3 6 LEFB25 g 4

) N\, 8

3 4 N § 8 LEFB25

N

2-LEFB16 N ™ LEFB16
Anmm ~ oL L]
0 500 1000 1500 2000 0 500 1000 1500 2000

Velocidade: V [mm/s]

Velocidade: V [mm/s]
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Momento dinamico admissivel

* Este gréfico mostra o total de projegdo admissivel quando o centro de gravidade da pega de trabalho se
projeta em uma diregdo. Quando o centro de gravidade da peca de trabalho se projeta em duas diregdes,

Selecao de modelo Série LEF

consulte o software Selegdo de Atuador Elétrico para confirmagao. http://www.smcworld.com

Aceleragao/desaceleragdo——1.000 mm/s2  — — —3.000 mm/s2  ---=--=- 5.000 mm/s2
=3 Direcéo de projecéo da carga
s}
S| m: carga de trabalho [kg] Modelo
€ | Me: Momento dinamico admissivel [N-m]
-2 | L: projegéo para o centro de gravidade da
S| carga de trabalho fmm LEF16 LEF25 LEF32 LEFS40
2,000 2,000 — 2,000 1.500
i i i
2 i H! i
c 1.500 1500 1500 — \ R
Mep o _ — iy — HRY 1000
) ElE € I E E € N
H-m & E 100 E 1000— E 100 —3 E
L1 Sl O N i} SRS hr} RN
@ N 1N 500 <
w 500 500 5 500 s
. N L N e
0 0 0 0
02 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg]| Carga de trabalho [kg| Carga de trabalho [kg]
2.000 2,000 — 2,000 1.500
1.500 1500 1500
—_ 1.000
] S| E = T <
= ©
< & | £ 100 E 1000 E 1000 E \\
g Sln o ] o~ '
e 5| a a \ 3 50 |
] o AY
T 500 500 — < 500 5
0 0 0 0
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 2 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg]| Carga de trabalho [kg| Carga de trabalho [kg]
2.000 2.000 2.000 1.500
1.500 1500 1500
1.000
-3, Elg £ £ £
o E 100 E 1000 E 1000 E b
£ls 3 g 3
)Mer 2 '\ _\ .
m 500 500 kY, 500 N\
AN
0 \\"' 0 ™ 0 \""““ 0 [T
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg]| Carga de trabalho [kg Carga de trabalho [kg]
2,000 2,000 2,000 1.500
2 _\
c 1,500 1,500 1,500
Q| _ . . 1000
E|E E E E \
o £ 100 E. 1000 E. 1000 E
g3 3 3 3 \
) 500
m w 500 500 500 N N
)Mep T~ \ 1
0 0 0 0
_ L4 01 2 3 45 0 5 10 15 0 5 10 15 20 0 5 10 15 20 25
S Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg]| Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg]
T
o 2. 2 2 1500
2 000 _\ 000 000
1.500 1.500 1500
— — —_ — 1.000
SIE € \ € € \
& | £ 100 E. 1000 E. 1000 E
£ ) ] 3 \
3 500
500 500 500 S
0 0 0 0
01 2 3 45 0 5 10 15 0 5 10 15 20 0 5 10 15 20 25
Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg]| Carga de trabalho [kg| Carga de trabalho [kg]
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Série LE F

Precisao da mesa

Paralelismo de deslocamento [mm] (a cada 300 mm)
Modelo | paralelismo de Paralelismo de

do lado C ao lado A do lado D ao lado B
LEF16 0,05 0,03
LEF25 0,05 0,03
LEF32 0,05 0,03
LEF40 0,05 0,03

Nota) O paralelismo de deslocamento nao inclui a precisdo da superficie de montagem.

0,08

4F32
0,06 A

/ (L =30 mm) |
LEF25
L=25
M : '“m)///
(L =20 mm) LEF40
/ / (L = 37 mm) /
002 l/ —

0 100 200 300 400 500
Carga W [N]

Deslocamento (mm)

Nota 1) Esse deslocamento é medido quando uma placa de aluminio de 15 mm é montada e fixada na mesa.
Nota 2) Confirme a folga e o jogo do guia separadamente.
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Atuador elétrico/tipo sem haste SeneEir (@ WE0)

Fuso de esferas recirculantes/Série 11-LEFS

Es| s de sala limpal

Caracteristicas da geracao de particulas

Método de medicao de geracéo de particulas

Os dados de geracao de particulas da série limpa da SMC sao medidos de acordo com os testes abaixo.

m Método de teste (exemplo)

Posicione a amostra na camara de resina acrilica e opere-a com a mesma taxa de vazao de ar limpo que a taxa
do fluxo de sucgédo do instrumento de medi¢&o (28,3 L/min). Meca as alteragdes na concentragéo de particulas no
tempo até que o numero de ciclos alcance o ponto especificado.

A camara € posicionada em uma bancada limpa equivalente a ISO Classe 5.

LAT3
LEF
L

tls

LEL
m Condicoes de medicao LEY
. Volume interno 28,3L
Camara = = - -
Qualidade do ar fornecido Mesma qualidade do ar fornecido para o uso LES
Descrigcdo Monitor de poeira a laser (contador automético de particulas pelo método de dispersao da luz)
Instrumento e icul — 01 LEPY
de mediao iametro minimo das particulas mensuraveis 1 um LEPS
Taxa do fluxo de sucg¢do 28,3 L/min
Tempo de amostragem 5 min LER
Sopdiefeslde Tempo de intervalo 55 min
configuragédo P LEH
Fluxo de ar de amostra 1415L

NN

- O>-S-O-D-D

Sistema de limpeza de ar

Filtro de gas limpo

Bancada limpa (equivalente & ISO Classe 5) ———— - —————-———
\ \
)
L——{>Taxa de fonecimento 28,3 Limin u ,
Escape de vacuo da

porta de vacuo
————{>Monitor de poeira a
] 7 laser (taxa do fluxo de
] sucgéo 28,3 L/min)

Circuito de medigdo de geragado de particulas

m Método de avaliacao

Para obter os valores de medicdo da concentracdo de particulas, o valor acumulado Nota 1) das particulas
capturadas a cada 5 minutos, pelo monitor de poeira a laser, € convertido para a concentragéo de particulas em

cada 1 md.

Ao determinar os graus de geragdo de particulas, é considerado o limite de confianga superior de 95% da
concentragdo média de particulas (valor médio) quando cada amostra for ativada em um numero especifico de

ciclos. Nota2)

As plotagens no gréafico indicam o limite de confianga superior de 95% da concentragdo média de particulas com

um didmetro dentro da faixa do eixo horizontal.

Nota 1) Taxa de vazdo de amostra de ar: nimero de particulas contidas em 141,5 L de ar.

Nota 2) Atuador: 1 milhdo de ciclos
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Série 11-LEFS

Caracteristicas da geracao de particulas
Motor de passo (Servo/24 VCC), Servomotor (24 VCC)

11-LEFS16 Velocidade 500 mm/s

11-LEFS25 Velocidade 500 mm/s

Diametro da particula (um)

Diametro da particula (um)

10.000.000 ‘ ‘ 10.000.000 ‘
Limite superior ISO Classe 6 (Classe 1000) Limite superior ISO Classe 6 (Classe 1000)
1000000 Pl 1.000.000 ’
\\
. Moen — _
@ Seae )
% 100.000 ) o = "~Jf? do fluxo de sucgéo: 0 L/min % 100.000
s Teae Limite superior ISO Classe 5 5
L= L "\.. (Classe 100) h=2 Taxa do fluxo de sucgao: 0 L/min
o 10000 S, == o 10000 == f
S S Sea K Sl
£ o £ P .
@ e, S Limite superior ISO
S Taxa do fluxo de sucgdo: “*~o_ s \ Classe 5 (Clhsse 100)
< 100010 L/min BRI © 1000 —Taxa do fluxo de t
S Bl T9U ] sucgao: 20 L/min
o Sean [+3
g b g
€ Limite superior ISO Classe 4 (Classe 10) €
g g Limite superior ISO Classe 4 (Classe 10)
< 100 c 100
Q Q
o o
10 10
Taxa do fluxo de sucgao: 30 L/min Taxa do fluxo de sucgao: 30 L/min
1 | \ 1 A
0 0,1 0,2 0,3 0,4 0,5 0,6 0 0,1 0,2 0,3 0,4 0,5 0,6
Diametro da particula (um) Diametro da particula (um)
11-LEFS32 Velocidade 500 mm/s 11-LEFS40 Velocidade 500 mm/s
10.000.000 ‘ 10.000.000 ‘
Limite superior ISO Classe 6 (Classe 1000) Limite superior ISO Classe 6 (Classe 1000)
1000000 Ay 1000000 st
~Q~~ ~Q~~
S . Limite superiof ISO
& Taxa do fluxo de sut/:gio: 5'{.‘n«'m~~~ & Taxa do flux desucqéo:uu‘mﬁ\.\. Classe 5 (pCIasse 100)
£ 1000 | e £ 1000 o S LT
° il 19 k S T =
3 ’\,’ e 3 ’\,’ axa do fluxo de sucgdo: 20 Limin -~~~
g ee Limite superior ISO g N
2 L Seel Classe 5 (Classe 100) k2 L el
o 10000 S, e o 10000 S, ~aa
s 2N ~~all k| S RN
£ -\ £ kS
3 ‘~..~ Limite superior ISO Classe 4 g Taxa do fluxo de | “~s, Limite superior ISO Classe 4
8 1w Sy <(Classe 10) 8 g Sucedo: 40 L/min by < _(CIasse 10)
o ~ o -,
£ Taxa do fluxo de sucgao: 20 L/min £
S axa gao: S Taxa do fluxo de suc¢ao: 50 L/min
g 1w g 10
o o
o o
Taxa do fluxo de sucgéo: 30| L/min
10 10
1 1
0 0,1 0,2 0,3 0,4 0,5 0,6 0 0,1 0,2 0,3 0,4 0,5 0,6
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Atuador elétrico/tipo sem haste

Fuso de esferas recirculantes/Série 11-LEFS
Selecao de modelo

Grafico de carga de trabalho - velocidade (guia)
Motor de passo (Servo/24 VCC)

11-LEFS16/Fuso de esferas recirculantes

* O gréfico a seguir mostra os valores quando a forga de movimento for 100%.
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série 11-LEFS

Grafico de carga de trabalho - velocidade (guia)
Servomotor (24 VCC) * O gréfico a seguir mostra os valores quando a forca de movimento for 250%.

11-LEFS16A/fuso de esferas recirculantes

Horizontal Vertical
12 12
10 Passo do fuso 5: 11-LEFS16AB 10
2 2
2z 8 = 8
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8 8
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Velocidade: V [mm/s] Velocidade: V [mm/s]
11-LEFS25A/fuso de esferas recirculantes
Horizontal Vertical
" [ T "
== =TT """} Passodo fuso6: 11-LEFS25AB
3 3
= =
z 15 2z 15
<] <]
2 2
g g
g 10 Passo do fuso 12: 11-LEFS25AA g 10
[} [0
kel ©°
© ©
<y <
8 s 8 s Passo do fuso 6: 11-LEFS25A!
[
Passo do fuso 12: 11-LEFS25AA
. . RN
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Velocidade: V [mm/s] Velocidade: V [mm/s]

76



Momento dinamico admissivel

Selegdo de modelo Série T 1-LEFS

* Este gréafico mostra o total de proje¢do admissivel quando o centro de gravidade da pega de trabalho
se projeta em uma dire¢do. Quando o centro de gravidade da pega de trabalho se projeta em duas
diregGes, consulte o software Sele¢do de Atuador Elétrico para confirmag&o. http://www.smcworld.com
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Aceleracao/desaceleragdo ——1.000 mm/s? — — —3.000 mm/s?  -------- 5.000 mm/s?
(<]
'8, | Direcéo de projecéo da carga Modelo
8 | m: Carga de trabalho [kg]
S | Me: Momento dinamico admissivel [N-m]
o B
g L: Projegéo para o centro de gravidade da carga de trabakho [mm] 11-LEFS16 11-LEFS25 11-LEFS32 11-LEFS40 LAT3
2,000 2,000 — 2,000 —r 1.500
% 1.500 1500 : 1.500 h LEJ
Mep “E’ _ _ _ ':‘\ 1000
7N\ E|E € € E \ € \
Hrm | E 1000 E. 1000 E. 1000 — E LEL
Q| - - - d - J
L1 % - - KRN - BN a 50 N
SIS N 3
w 500 500 S 500 N N LEY
0 0 0 0
02 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60 LES
Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg]| Carga de trabalho [kg Carga de trabalho [kg]| [LEPY
LEPS
2,000 2,000 — 2,000 1.500
1.500 1500 1500
- - —_ —_ 1000
8 SIE £ 3 = X LEH
c & | £ 100 E, 1000 E 1000 E
9 Clao o o ~ 5N
N 5|9 3 3 3 4 ! EC
5 154 N 500
T 500 500 S 500 5
0 0 0 0
02 4 6 810 0 5 10 15 2 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg]| Carga de trabalho [kg Carga de trabalho [kg]
2,000 2000 2000 1500
1.500 1500 1500
1.000
-3, Elg £ £ £
o E 100 E 100 E 1000 E :
£ls g g g |
)Mer 2 '\ _\ .
m 500y 50— 500 \
\"'-.,.___ \w-.. \'-...__, 0 e
0 0 0
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg]| Carga de trabalho [kg Carga de trabalho [kg]
2,000 2000 2000 1500
2 _\
t 1,500 1,500 1,500
2 —_ — 1000
E|E E E E \
o E 100 E. 100 E. 100 E
g S s s \
7 500
m w 500 500 500 N SN
)Mep T~ \
0 0 0 0
— L4 01 2 3 45 0 5 10 15 0 5 10 15 20 0 5 10 15 20 25
8 Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg]| Carga de trabalho [kg Carga de trabalho [kg]
=
() 2 2 2 1,500
2 000 _\ 000 000
1500 1,500 1500
— — —_ — 1,000
SIE € \ € € \
® | £ 100 E. 100 E. 1000 E
£\3 3 ] 3 \
3 500
500 500 500 =
0 0 0 0
01 2 3 45 0 5 10 15 0 5 10 15 20 0 5 10 15 20 25
Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg]| Carga de trabalho [kg Carga de trabalho [kg]



Atuador elétrico/tipo deslizante

-
Fuso de esferas recirculantes ‘Setteiitahts)

séric LEFS C€ M

LEFS16, 25, 32, 40

Como pedir

o T

@ Tamanho ® Tipo de motor
16 Simbolo T Tamanho aplicavel Controladores
25 & LEFS16 | LEFS25 | LEFS32 [ LEFS4Q | compatveis/Driver
32 LECP6
Motor de passo
40 Nada [ ] [ ] [ J [ ] LECP1
(Servo/24 VCC) LECPA
Servomotor
a (24 VCC) ° ® - - LECAG
© Fio condutor [mm] A\ Cuidado
Simbolo| LEFS16|LEFS25|LEFS32|LEFS40 [produtos em conformidade com a CE]
A 10 12 16 20 @ A conformidade com a EMC foi testada ao combinar a série LEF de atuadores elétricos e a série
B 5 6 8 10 LEC de controladores.

A EMC depende da configuragcdo do painel de controle do cliente e da relagdo com outros

equipamentos elétricos e cabeamento. Portanto, a conformidade com a diretiva EMC nao pode ser

certificada para os componentes da SMC incorporados aos equipamentos do cliente em condigdes

reais de operagdo. Como resultado, é necessario que o cliente verifique a conformidade com a

diretiva EMC para o maquindrio e equipamento como um todo.

e CUI’SO [mm] @ Para a especificagdo do servomotor (24 VCC), a conformidade com a EMC foi testada ao instalar
um conjunto de filtro de ruidos (LEC-NFA). Consulte a pagina 110 para o conjunto de filtro de

100 100 ruidos. Consulte o Manual de operagao da série LECA para instalagdo.
a a [produtos em conformidade com a UL]
1000 1000 Quando a conformidade com a UL for requerida, o atuador elétrico e o controlador/driver devem ser

* Consulte a tabela para obter os cursos aplicaveis. | usados com a fonte de alimentagéo UL1310 Classe 2.

Tabela de cursos aplicaveis ®Padrio

Modon Curs 1100 | 200|300 | 400|500 | 600|700 | 800 |900 1000 Vo s
LEFS16 e 0 & e - | - |- |- |- - 100 a 400
LEFS25 (@ © & & & o - | — | — | — 100 a 600
LEFS32 ©® © ©& o & o o o - | - 100 a 800
LEFS40 -1 ®© & 6 &6 6 6 o o o 200 a 1000

* Consulte a SMC para cursos néo padréo, pois eles séo produzidos como pedido especial.

O atuador e o controlador/driver sdo vendidos como um pacote.
Confirme se a combinag&o do controlador/driver e do atuador esta correta. ~_____._-c------TTTTT

<Verifique o seguinte antes do uso.> LEFS18A"400
@ Verifique no rétulo do atuador o nimero do modelo. Este é igual ao controlador/driver.
@ Verifique se a configuragéo de E/S paralela é igual (NPN ou PNP).

* Consulte o manual de operag&o ao utilizar os produtos. Baixe-o em nosso site, http://www.smcworld.com
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@ Opcio de motor

Atuador elétrico/tipo deslizante
Fuso de esferas recirculantes

@ Tipo de cabo de atuador*1

série LEFS

& Za_

w
e

_ w

@ Comprimento do cabo do atuador [m

LAT3

H

-
m
-

[l (=R ==
mi|m|m|m
wn|=<|r|e

\ Nada \ Sem opcional \ Nada Sem cabo Nada Sem cabo LEPY
B | Com trava | S Cabo standard 1 15 LEPS

R Cabo robético (cabo flexivel) 3 3
*1 O cabo standard deve ser utilizado em pegas fixas. 5 5 I-ER

Para utilizar em pegas moéveis, selecione o cabo 8 8*
robético. - LEH

*2 Disponivel apenas para o modelo de motor "Motor A 10

de passo". B 15"

Cc 20*

@Tipo de controlador/driver*1

© Comprimento do cabo de E/S [m]*

* Produzido apds o recebimento do pedido (Somente cabo robdtico)
Consulte as especificagdes Nota 2 nas paginas 80 e 81.

@ Montagem do controlador/unidade

*1 Para obter mais detalhes sobre
controladores/driver e motores compativeis,
consulte abaixo o controlador/driver compativel.

*2 Disponivel apenas para o modelo de motor "Motor
de passo”.

Controladores compativeis/Driver

LECP1) ou pagina 130 (para LECPA) se o cabo de
E/S for requerido.

*2 Quando o "tipo de entrada de pulso” estiver
selecionado para os tipos controlador/driver, a
entrada de pulso é utilizavel apenas com um
diferencial. Utilizavel somente com cabos de 1,5 m
com coletor aberto.

Nada Sem controlador/driver Nada Sem cabo \ Nada \ Montagem com parafusos
6N LECP6/LECA6 NPN 1 1,5 D |  Montagem em trilho DIN* |
6P |(Tipo de entrada de dados de passo)| pNpP 3 3*2 * O trilho DIN n&o esta incluso. Pega separadamente.
1N LECP1 NPN 5 52
1p | (Tipo néo programavel) | pnp *1 Quando “sem controlador/driver" estiver
AN LECPA? NPN selecionado pzira os tipos controlador/driver, o
AP | (Mo deirada dopuiso) | pyp | S0 %3S depeck e sobcanae Certos

Controlador padréao

computador ou uma teaching box

Tipo de Tipo de Tipo ndo programavel Tipo de entrada de pulso
entrada de entrada de X
dados de dados de \
passo passo
w
5 ‘ o
Série LECP6 LECA6 LECP1 LECPA
Capaz de configurar a operagao
Recursos Valor de entrada (dados de passo) (dados de passo) sem utilizar um |Operagé&o por sinais de pulso

Motorcompativr | 107 ce Pz S Hoor g s

Nimero méximo de dados de passo 64 pontos 14 pontos -
Tenséo da fonte de ali 7l 24 VCC

Pagina de referéncia Pagina 102 Pagina 102 Péagina 117 ‘ Pagina 124

79



série LEFS

Eseecificagées

Motor de passo (Servo/24 VCC)

Modelo LEFS16 LEFS25 LEFS32 LEFS40
cursotmm =+ 100, 200,300, 400 10, 500,600 500,600, 700,500 | 760,800,600, 1000
_ | Cargadetrabalho ‘ Horizontal 9 10 20 20 40 45 50 60
S | thgyrou | vertical 2 4 75 15 10 20 - 23
% Velocidade [mm/s] No2 10 a 500 5a 250 12 a 500 6a250 16 a 500 8 a 250 20 a 500 10 a 250
8 Aceleracao/desaceleracao maxima [mm/s?] 3.000
& | Repetibilidade do posicionamento [mm] 20,02
§ | Passo do fuso [mm] 10 5 12 6 16 8 20 10
§ Resisténcia a vibragdo/impacto [m/s2] "3 50/20
5 Tipo de acionamento Fuso de esferas recirculantes
Tipo de guia Guia linear
Faixa de temperatura de trabalho [°C] 5a40
Umidade relativa [%UR] 90 ou menos (sem condensag&o)
@ | Tamanho do motor 28 042 [156.4
-§ Tipo de motor Motor de passo (Servo/24 VCC)
ﬁ Encoder Fase incremental A/B (800 pulso/rotag&o)
8 | Tenséo nominal [V] 24 VCC +10%
g Consumo de energia [W] "= 22 38 50 100
% Consumo de energia em standby ao operar [W] "5 18 16 44 43
W1 Consumo méximo de energia instantanea [W] *#+ 51 57 123 141
S g | Tipo Men Trava sem magnetizagdo
S | Forga de retengdo [N] 20 39 78 157 | 108 216 113 225
$ [ consumo de energia (W] "o+ 29 5 \ 5 5
S | Tenséo nominal [V] 24 VCC +10%

Nota 1) Consulte a SMC para cursos fora do padréo, pois eles sdo produzidos como pedido especial.
Nota 2) A velocidade se altera de acordo com a carga de trabalho. Verifique o “grafico de velocidade—carga de trabalho (guia)” na pagina 69.
Além disso, se o comprimento do cabo ultrapassar 5 m, diminuira até 10% a cada 5 m.

Nota 3) Resisténcia a impacto: nenhum mau funcionamento ocorreu quando o atuador foi testado com um testador de queda tanto na diregdo axial quanto

na diregdo perpendicular ao parafuso. (O teste foi realizado com o atuador em estado inicial.)

Resisténcia a vibragao: nenhum mau funcionamento ocorreu em um teste na faixa entre 45 e 2000 Hz. O teste foi realizado tanto na dire¢éo axial

quanto na diregéo perpendicular ao parafuso. (O teste foi realizado com o atuador em estado inicial.)
Nota 4) O consumo de energia (incluindo o controlador) é para quando o atuador esta operando.

Nota 5) O consumo de energia em standby durante a operagao (incluindo o controlador) é para quando o atuador esta parado na posigéo de configuragédo

durante a operagéo.

Nota 6) O consumo maximo de energia instantanea (incluindo o controlador) é para quando o atuador est& operando. Este valor pode ser utilizado para a
selecéo da fonte de alimentagé&o.

Nota 7) Apenas com trava

Nota 8) Para um atuador com trava, adicione o consumo de energia para a trava.
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Eseecificagées

Servomotor (24 VCC)

Atuador elétrico/tipo deslizante
Fuso de esferas recirculantes

Modelo LEFS16A LEFS25A
100, 200, 300
Curso [mm] M) 100, 200, 300, 400 400, 500, 600
5 | Carga de trabalho [kg] ™ ,‘ - z 10 1 18
k-l ‘ Vertical 2 4 2,5 5
% Velocidade [mm/s] 2 10 a 500 5a 250 12 a 500 6 a250
8 | Aceleragao/desaceleragdo méx. [mm/s?] 3.000
¢ Repetibilidade do posicionamento [mm| 10,02
Passo do fuso [mm] 10 5 12 6
Resisténcia a vibragao/impacto [m/s?] "'=3) 50/20
Tipo de acionamento Fuso de esferas recirculantes
Tipo de guia Guia linear
Faixa de temperatura de trabalho [°C] 5a40
Umidade relativa [%UR] 90 ou menos (sem condensagéo)
Tamanho do motor 028 ‘ 042
Saida do motor [W] 30 \ 36
Tipo de motor Servomotor (24 VCC)
k Encoder Fase incremental A/B (800 pulso/rotagéo)/Z
' | Tensdo nominal [V] 24 VCC £10%
Consumo de energia [W] "4) 63 102
Consumo de energia e standby ao operar [W] "*%)| Horizontal 4/Vertical 9 Horizontal 4/Vertical 9
Consumo maximo de energia instantanea [W] "o=¢) 70 113
S £ | Tipo M=) Trava sem magnetizagdo
; Forca de retencéo [N] 20 39 ‘ 78 157
g Consumo de energia [W] "=5) 2,9 ‘ 5
5 | Tensao nominal [V] 24 VCC +10%

Nota 1) Consulte a SMC para cursos fora do padréo, pois eles s@o produzidos como pedido especial.
Nota 2) Para obter detalhes, consulte o “Grafico de velocidade/carga de trabalho (guia)” na pagina 70.
Além disso, se o comprimento do cabo ultrapassar 5 m, diminuira até 10% a cada 5 m.

Nota 3) Resisténcia a impacto: nenhum mau funcionamento ocorreu quando o atuador foi testado com um testador de queda tanto na dire¢éo axial quanto na dire¢éo

perpendicular ao parafuso. (O teste foi realizado com o atuador em estado inicial.)

Resisténcia a vibragao: nenhum mau funcionamento ocorreu em um teste na faixa entre 45 e 2000 Hz. O teste foi realizado tanto na dire¢éo axial quanto na

diregd@o perpendicular ao parafuso. (O teste foi realizado com o atuador em estado inicial.)
Nota 4) O consumo de energia (incluindo o controlador) é para quando o atuador esta operando.

Nota 5) O consumo de energia em standby durante a operagéo (incluindo o controlador) é para quando o atuador esta parado na posigdo de configuragdo durante a

operacao.

Nota 6) O consumo maximo de energia instantanea (incluindo o controlador) é para quando o atuador esta operando. Este valor pode ser utilizado para a selegao da

fonte de alimentagéo.
Nota 7) Apenas com trava

Nota 8) Para um atuador com trava, adicione o consumo de energia para a trava.

Série LEFS

Peso
—
Modelo LEFS16
Curso [mm] 100 200 | 300 | 400
Peso do produto [kg] 0,90 1,06 | 120 [ 135
Peso adicional com freio [kg] 0,12
Modelo LEFS25
Curso [mm] 100 200 | 300 | 400 | 500 | 600
Peso do produto [kg] 1,84 212 | 240 | 268 [ 29 | 324
Peso adicional com freio [kg] 0,26
Modelo LEFS32
curso [mm] 100 200 [ 300 [ 400 [ 500 [ 600 700 800
Peso do produto [kg] 3,35 375 4,15 4,55 4,95 535 5,75 6,15
Peso adicional com freio [kg] 0,53
Modelo LEFS40
curso [mm] 200 300 | 400 | 500 | 600 | 700 800 900 | 1000
Peso do produto [kg] 5,65 621 | 677 | 73 | 78 | 845 9,01 957 | 1013
Peso adicional com freio [kg] 0,53
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Série LEFS

Construgéo
LEFS16, 25, 32

Q/
&

: \ =
=] © ¢ © =
\ @ < -
A-A
&L ] B = i /
Il : X !
r-“‘ l ‘
@ 0 H ol °
‘ A~

N° Descrigao Material Nota N° Descricao Material Nota
1 |Corpo Liga de aluminio | Anodizado 11 | Montagem de motor Liga de aluminio | Revestimento
2 | Guia de trilho - 12 | Acoplamento -

Conjunto do fuso de esferas recirculantes — 13 | Tampa do motor Liga de aluminio Anodizado

Eixo conectado| LEFS16, 25, 32 14 | Tampa lateral Liga de aluminio | Anodizado
4 —

Espagador LEFS40 15 | Motor -
5 |Mesa Liga de aluminio Anodizado 16 | Bucha de borracha NBR
6 |Placacega Liga de aluminio | Anodizado 17 | Batente de banda Ago inoxidavel
7 | Batente de banda de vedagéo Resina sintética 18 | Banda de vedagéo contra poeira Aco inoxidavel
8 | Alojamento A Aluminio fundido | Revestimento 19 | Anel magnético de vedagdo -
9 | Alojamento B Aluminio fundido | Revestimento 20 | Rolamento —
10 | Batente Liga de aluminio 21 | Rolamento —
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| |

| |
Dime ségsj fusSp de esferas recirculantes
LEFS16 | | |

Atuador elétrico/tipo deslizante
Fuso de esferas recirculantes

Série LEFS

oato (8%) _ (72)
Plano d§ referéncid de profundidade 3 40
montagem do carpa =) 4xM4x0,7 24
profundidade da rosca 6,4 Q
= 3 5 7S T
(| I i M ‘ ‘ETW
T ] iy |
T 5 = i
Tl |Lane (89%)
gl i
(L) S profundidade 3 o docabo~ 2’5
40 @, A (\(’isténcia do percurso da mesa) V#2) 37
(4139 Curso B[4t (110) (24) 65
rigem] "4 0@8@ o) /7\ 2[4] |
1 i s e Cabo do motor (2 x 05)
T . A
4 = S —
al e Opcional do motor: com trava Motor de  Servo
(152) G do cabo = 25 passo  motor
= |
nxo034 3o (199%)
| profundidade 3
i : !
i — ol [ ] | S e
—— Il | S —
‘ 100 8 ]
‘ SR odelo LIA[B[n[D]E
\‘ D x 100 (= E) 40 _LEFS16[-100 567
I\ L1 B "LEFS1601- Y8 | 3391 106 | 180 - -
Nota 1) Ao montar o atuadar étrieo usbnd(% o plano de referéncia de montagem do corpo, configure a altura da LEFS16[1-200 397
superficie oposta oy pig em 2 mm ou mais, por causa do chanfrado em R. (Altura recomendada: 5 mm) "LEFS16[1-200B | 439 206|280 6| 2 |200
Nota 2) Distancia em que ajmesa pode‘mo r-se quando retorna a sua origem. Certifique-se de que a pega de WF 6 -300 497
trabalho montada ng mega nao interfita nas pecas de trabalho e instalagGes ao redor da mesa. LEFS16[-300B | 530|306 [380| 8| 3 |300
Nota 8) Posicao apos o retorno & brigem| \ "LEFS16[-400 597
Nota 4) O nimero entre colcfﬂeie \“mdlca ‘huan?o a direcéo de retorno & origem foi alterada. :LEF 6L1-400B | 639 406480 | 10 | 4 |400
| - oaHg (1%
| | \ (102)
LEFS25 | | \ profundidade 3 64
Plano de referénciade | | | 4xM5x08
montagem do corpo ™ 1) | | \ profundidade da rosca 8,5 3
| | \
[ o | 1\ I ol ©
I 1
[ i1 ! ] il
| iy I Iy [y
e 1Y 6 | ) =
| 3 ﬁ‘ 3Hg [
(L) profundidade 3 c do cabo = 250
58 52) A (distdncia do percgse*daﬁesa) Nota 2) 52
38 10 (56) Curso 54((56)] (115,5) (2,4) 65
4 rigem] Mo 4)  Origem ') 2[4]
- S B S S T Cabo do motor (2 x 05
o fﬁ/‘ﬁ T ) T | Cabo do motor (2 x 05)
©|
== 0
/1:* P i S =
\:i Q Opcional do motor: com trava Motor de  Servo
M4 x0,7 o (160,5) Comprimento do cabo =250 ~ Passo motor
profundidade da rosca 8 65 15
(terminal F.G.)
- =]
S
0,025
nXo45 s (87) Cabo da trava (03,5)
* profundidade 3
o 1 !
\ [mm]
T
120 10 33% 5 AT'B D
Dk 120 (=E) 35 2805 108|210| 4| — | —
\ B 4555 106 [a10| 6| 2 |240
535,5
Nota 1) Ao montar o atuador elétrico usando o plano d¢ referéncia de montagem do corpo, configure a altura da 580.5 %E\ 410| 8| 3 |360
superficie oposta ou pino em 3 mm ou mais, por\causa do chanfrado em R. 635.5
(Altura recomendada: 5 mm) T 680.5 406|510 8 | 3 |360
Nota 2) Distancia em que a mesa pode mover-se quandp retorna a sua origem, Certifique-se de que a peca de ) 7355
trabalho montada na mesa néo interfira nas pecag de trabalho e instalagdes ao redor da mesa. =506 (610| 10 | 4
Nota 3) Posicione depois do retorno a origem. 780,5
Nota 4) O numero entre colchetes indica quando a diregao \de retorno a origem foi alterada. ggg g 606 |710| 12 | 5 |600
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Série LEFS

Dimensoées: fuso de esferas recirculantes

LEFS32 oo (%)
Plano de referéncia de profundidade 5 70 Nota 1) Ao montar o atuador elétrico usando o plano de
montagem do corpo " 1) 4xMéx1 e referéncia de montagem do corpo, ajuste a altura
profundidade da rosca 9,9 NS da superficie oposta ou do pino para 3 mm ou mais
& = H ‘ ‘L por causa do chanfrado em R.
“ 1 } . } ‘ (Altura recomendada: 5 mm)
ﬂ 3 3 ‘ V Nota 2) Distancia em que a mesa pode mover-se quando
g 9 (+o‘oso)/ retorna a sua origem.
[t 5H9 | o a Certif
profundidadé 5 o ertifique-se de que a pega de trabalho montada
(L) ya cabo ~ 250 na mesa nao interfira nas pecas de trabalho e
(62)_A (distancia do percurso da mesa) "2 62 instalagbes ao redor da mesa.
43 10 || (66)(64] Curso 8466 (142) (2.4) 65 Nota 3) Posi(;"au apos o retorno a or‘igevrn, -
| 212] P\ [Origem] V%) oigen™, 7| 2 [4] I Nota 4) O numero ?ntre colchgtes indica quando a direcao
?:# t de retorno a origem foi alterada.
© C i ] T T
B3 ==
=
U ‘ o @ g Cabo do motor (2 x 05)
75, | ©'  Opcional/do motor: com trava  cooimento do Motor de Servo
M4 x0.7 N (194) cabo = 250 passo motor
profundidade da rosca 8
(terminal F.G.) ; K;E'
+0,030) i %
5H9 ( 0 ) Cabo da trava (03,5)
5,5
fyx @s. profundidade 5 [mm]
‘ | I\sllod[e]lo B | n E
3| LEFS32(1-300 582
| ES
‘ i [T T LEFS32-3008 | 634 |3%6 | 4%0| 6 2 |300
150 LEFS32(1-400 682
T LEFS3201-400B | 734 |406|530| 8] 3 |4%0
X120 (E) 15 LEFS320-500 [ 782 | fo 1™ 7
B 15 (] LEFS32(1-500B | 834
mm] _LEFS32(1-600 882
" odelo L [A[B[n[D]|E _LEFS320-600B] 934 |%6|730| 10| 4 | 600
LEFS32(]-100 | 387.5 LEFS32(1-700 982
LEFS320-1008 [ 4305 %2 4 | — | — LEFS32700B 034 706|830] 12 | 5 | 750
LEFS32(1-200 | 487.5 LEFS32) | 1082 |
LEFS32-2008 | 5395 | 2°°|330| 6 | 2 |30 LEFsazD—sooa T | 49| SR 1 ]| © =0
Nota 1) Ao montar o atuador elétrico usando o plano de
LEFS4O (170) referencia de montagem do corpo, configure a
Plano de refergncia de 106 altura da superficie oposta ou pino em 3 mm
montagem do corpo " ! 60 © ou mais, por causa do chanfrado em R.
darosca 13 ! il © (Altura recomendada: 5 mm)
—‘\‘ — | = & Nota 2) Distancia em que a mesa pode mover-se quando
retorna a sua origem.
_‘1‘ > E— ‘ 6?:@ 5 Certifique-se de que a pega de trabalho montada
< N o0m na mesa nao interfira nas pegas de trabalho e
™~ 0 ) c imento d instalagdes ao redor da mesa.
(L) profundidade 7 OT:gg"fgsoo ° Nota 3) Posigao apos o retorno a origem.
aé o o) Nota 4) O numero entre colchetes indica quando a diregao
920 (86) A (distancia do percurso da mesa) 2286 de retormo & origem foi alterada.
13 | (o) tes] Curso 831(90)] (165) (3.1)
4[2] P\[Ongem] toad) | Origem =) 2[4] ‘ 65
- TBILY T ¥
7 5 L _
i} g 5
5‘ | Cabo do motor (2 x 85)
o|© Opcional do motor: com trava Comprimento do
M4 x 0, el priment
(214) cabo ~ 250
profundidade da rosca 8 15
(termfnal F.G.) 65 -
£ &
&
N x 06,6 6Ho ((9°%) Cabo da trava (03,3)
~ profundidade 6 Cabo do motor (2 x 05) 20
Q) 12 [mm]
Modelo LIA|B E
150 RIRE 7&:2235:2335 —ggg 56| 678 10 [ 4 | 600
D x 150 (= E) 60 LEFS40(1-600 | 956
B ny LEESAES005 |05 || mB] 10 ]| || €9
mm] _LEFS40-700 | 1056
T lodels L [A[B[n[D]|E LEFS40C-700B [1105| | %78 12| & | ™0
LEFS4001-200 | 556 LEFS400)-800 | 1156
LEFS400-2008 | 605 | 26 | 378 2 |30 "LEFS400-8008 [ 1205] %] 8| 14| 6 | 0
LEFS4001-300 | 656 LEFS400-900 | 1256
LEFS40C-3008 705 |3%6|478| 6 | 2 |300 | EFS4001-9008 [1505| 8| '8 | 14 | 6 | S0
LEFS40(1-400 | 756 LEFS400]-1000 | 1356
LEFS40C-4008 | 05 |4%6|578| 8 | 3 |40 T EFS4001-1000B 1405 | '™ | 1178 | 16 | 7 [ 1050
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Atuador elétrico/tipo deslizante

FUSO de eSferas Motor de passo (Servo/24 VCC)
recirculantes

Série 11-LEFS C€ M

LEFS16, 25, 32, 40

Como pedir

el 06 086 0064

[ 11 ] Tipo com vacuo |

@ Tamanho ® Tipo de motor
16 ) Tamanho aplicavel Controladores
25 Tipo 11-LEFS16 | 11-LEFS25] 11-LEFS32 [11-LEFS40| ° Drver
32 L[I)Erggﬁ
40 Nada | Motor ?e oo ° ° ° ° LECP1
(Servo/24 VCC) LECPA
Servomotor
A (24 VCC) o o - - LECA6
© Passo do fuso [mm] X
Simbad]11-LEFS16]11-LEFS25] 11-LEFS32[11-LEFS40 A\ Cuidado )
A 10 12 16 20 [produtos em conformidade com a CE]
B 5 5 8 10 1 A conformidade com a EMC foi testada ao combinar a série LEF de atuadores elétricos e a série LEC
de controladores.
A EMC depende da configuragdo do painel de controle do cliente e da relagdo com outros
equipamentos elétricos e cabeamento. Portanto, a conformidade com a diretiva EMC n&o pode ser
certificada para os componentes da SMC incorporados aos equipamentos do cliente em condi¢bes
reais de operagdo. Como resultado, é necessario que o cliente verifique a conformidade com a
o Curso [mm] diretiva EMC para o maquinario e equipamento como um todo.
100 100 2 Para a especificagéo do servomotor (24 VCC), a conformidade com a EMC foi testada ao instalar um
to a conjunto de filtro de ruidos (LEC-NFA). Consulte a pagina 110 para o conjunto de filtro de ruidos.
1000 1000 Consulte 0 Manual de operagéo da série LECA para instalagdo.

[produtos em conformidade com a UL]
Quando a conformidade com a UL for requerida, o atuador elétrico e o controlador/driver devem ser
usados com a fonte de alimentagéo UL1310 Classe 2.

+ Consulte a tabela para obter os cursos aplicaveis.

Tabela de cursos aplicaveis @Padrdo
Curso

Model 100200300 400|500 600 | 700|800 900 1000| Varegade de cureos

11-LEFS16 [@® (ee (@0 (0e| — | — [ — | — [ — [ - 100 a 400

11-LEFS25 @0 (00 (00 (e (00|00 — | — [ — [ - 100 a 600

11-LEFS32 (00 |00 00 00 00 00 00 00 —  — 100 a 800

11-LEFS40 | — [ee 0o 0o 00 (0000 (@0 00 00| 20021000

+ Consulte a SMC para cursos néo padréo, pois eles s&o produzidos como pedido especial.

O atuador e o controlador/driver sdo vendidos como um pacote.
Confirme se a combinagéo do controlador/driver e do atuador esta correta. ~_____._ccomeem-mTTTTTT

11-LEF§16A-400

<Verifique o seguinte antes do uso.>
1 Verifique no rétulo do atuador o nimero do modelo. Este é igual ao controlador/driver.
2 Verifique se a configuragédo de E/S paralela é igual (NPN ou PNP).

* Consulte 0 manual de operag&o ao utilizar os produtos. Baixe-o em nosso site, http:/www.smcworld.com
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O Opcio de motor

O Porta de vacuo

Atuador elétrico/tipo deslizante
Fuso de esferas recirculantes

11-LEFS

Série

@ Tipo de cabo de atuador™

LAT3

H

-
m
-

el I
m|m
-~ | &

= |[=
m| | m
0| =<

[Nada | Sem opcional \ [ Nada | Esquerda \ Nada Sem cabo LEPY
B \ Com trava \ \ R \ Direita ‘ S Cabo standard™ LEPS
R: direita R Cabo robético (cabo flexivel)

© Comprimento do cabo do atuador [m]

e
A
N

*10 cabo standard deve ser utilizado em pegas

fixas. Para utilizar em pecas moveis,

[ selecione o cabo robético.
Nada Sem cabo *2 Disponivel apenas para o modelo de motor
1 1,5m - Nada: esquerda “Motor de passo”.
3 3m ‘g
5 5m
8 8m
A 10m O Tipo de controlador/driver” © Comprimento do cabo de E/S [m]*
B 15m’ Nada Sem controlador/driver Nada Sem cabo
c 20m’ 6N LECP6/LECAG NPN 1 1,5m
R® Produzido apos o recebimento do pedido 6P [Tipo de entrada de dados de passo) pNP 3 3m*=
(Somente cabo robotico) 1N LECP1® NPN 5 5 m®
Consulte as especificagdes Nota 2) . “ - "
nas paginas 88 e 89. 1P (Tipo n&o programavel) PNP 1 Quando “sem controlador/driver” estiver
AN LECPA® NPN selecionado para os tipos controlador/driver, o
0 Montagem do controlador/driver . — cabo de E/S nao pode ser selecionado.
[Nada|  Montagem com parafusos | AP | (Tipode entrada de pulso) | PNP Consulte a pagina 110 (para LECPG/LECAS),
" *1 Para obter mais detalhes sobre pagina 123 (para LECP1) ou pagina 130 (para
‘ D ‘ Montagem em trilho DIN* ‘

B O trilho DIN n&o esta
separadamente.

incluso.

Controladores compativeis/Driver

Pega-o

controladores/driver e motores compativeis,

consulte

abaixo o  controlador/driver

compativel.
*2 Disponivel apenas para o modelo de motor
“Motor de passo”.

LECPA) se o cabo de E/S for requerido.
Quando o ‘“tipo de entrada de pulso” estiver
selecionado para os tipos controlador/driver, a
entrada de pulso é utilizavel apenas com um
diferencial. Utilizavel somente com cabos de
1,5 m com coletor aberto.

Tipo de Tipo de Tipo ndo programavel Tipo de entrada de pulso
entrada entrada ,
de dados de dados \
de passo de passo
Tipo m '
¢ ‘ o
Série LECP6 LECA6 LECP1 LECPA
Valor de entrada (dados de passo) Capaz de configurar a operagao
Recursos

Controlador padrédo

(dados de passo) sem utilizar um
computador ou uma teaching

Operagao por sinais de pulso

Motor compativel Motor de passo Servomotor Motor de passo
otor compative (Servo/24 VCC) (24 VCC) (Servo/24 VCC)
Nimero méximo de dados de passo 64 pontos 14 pontos ‘ -
Tenséo da fonte de alimentagéo 24 VCC
Péagina de referéncia Pégina 102 Pagina 102 Péagina 117 ‘ Pégina 124
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Série 11-LEFS

Motor de passo (Servo/24 VCC)

Modelo 11-LEFS16 11-LEFS25 11-LEFS32 11-LEFS40
. 100, 200, 300 100, 200, 300, 400 200, 300, 400, 500, 600
Curso [mm] ' 100, 200, 300, 400 400, 500, 600 500, 600, 700, 800 700, 800, 900, 1000
AL 9 10 20 20 40 45 50 60
Carga do trabalho [kg] =4 Vertical 2 4 75 15 10 20 - 23
5 Velocidade [mm/s] "2 10 a 500 52250 122500 62250 16 2500 82250 20 a 500 102250
E & 50 maxima [mm/s?] 3.000
© | Repetibilidade do posicionamento [mm] 0,02
Z Passo do fuso [mm] 10 5 12 6 16 8 20 10
i isténcia & vibraga [m/s2]= 50/20
:% Tipo de acionamento Fuso de esferas recirculantes
& | Tipo de guia Guia linear
u Faixa de temperatura de trabalho [°C] 5a40
Umidade relativa [%UR] 90 ou menos (sem a
Classe de limpeza " ISO Classe 4 (ISO 14644-1)
Classe 10 (Fed.Std.209E)
Lubrifi i Lubrificante de baixa geragéo de particulas
@ | Tamanho do motor CCe8 042 CI056.4
-§ Tipo de motor Motor de passo (Servo/24 VCC)
% Encoder Fase incremental A/B (800 pulso/rotagao)
% Tenséo nominal [V] 24 VCC +10%
% Consumo de energia [W] 25 22 38 50 100
.% Consumo de energiaem standby a0 operar W] 18 16 44 43
i nea [W] = 51 57 123 141
2g Tipo "8 Trava sem magnetizagdo
SS3 Forca de retencéo [N] 20 39 ‘ 78 157 ‘ 108 216 ‘ 113 225
i Eé Consumo de energia [W] "% 29 ‘ 5 ‘ 5 ‘ 5
? | Tenséo nominal [V] 24 VCC £10%

Nota 1) Consulte a SMC para cursos fora do padréo, pois eles sdo produzidos como pedido especial.

Nota 2) A velocidade se altera de acordo com a carga de trabalho. Verifique o "Gréfico de velocidade — carga de trabalho (guia)" na pagina 75.
Além disso, se o comprimento do cabo ultrapassar 5 m, diminuira até 10% a cada 5 m.

Nota 3) Resisténcia a impacto: nenhum mau funcionamento ocorreu quando o atuador foi testado com um testador de queda tanto na dire¢do axial quanto
na direga@o perpendicular ao parafuso. (O teste foi realizado com o atuador em estado inicial.)
Resisténcia a vibragao: nenhum mau funcionamento ocorreu em um teste na faixa entre 45 e 2000 Hz. O teste foi realizado tanto na diregdo axial
quanto na diregéo perpendicular ao parafuso. (O teste foi realizado com o atuador em estado inicial.)

Nota 4) A quantidade de particulas geradas se altera de acordo com as condiges da operagdo e com a taxa do fluxo de sucgéo. Para obter detalhes,
consulte as caracteristicas de geragdo de particulas.

Nota 5) O consumo de energia (incluindo o controlador) é para quando o atuador esta operando.

Nota 6) O consumo de energia em standby durante a operagéo (incluindo o controlador) é para quando o atuador esta parado na posi¢éo de configuragédo
durante a operagéo.

Nota 7) O consumo maximo de energia instantanea (incluindo o controlador) é para quando o atuador esta operando. Este valor pode ser utilizado para a
selecdo da fonte de alimentagéo.

Nota 8) Apenas com trava

Nota 9) Para um atuador com trava, adicione o consumo de energia para a trava.
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Eseec"cagées

Servomotor (24 VCC)

Atuador elétrico/tipo deslizante
Fuso de esferas recirculantes

Tipo de acionamento

Fuso de esferas recirculantes

Tipo de guia

Guia linear

Modelo 11-LEFS16A 11-LEFS25A
. 100, 200, 300
Curso [mm] "= 100, 200, 300, 400 400, 500, 600
‘ Horizontal 7 10 11 18
Carga de trabalho
[kg] Nota 2) | Vertical 2 4 25 5
5 | Velocidade [mm/s]*e?) 10 a 500 5a250 12 2 500 6a 250
E & 40 méxima [mm/s?] 3.000
S | Repetibilidade do posicionamento [mm] 0,02
g | Passo do fuso [mm] 10 5 12 6
'§ Resisténcia a vibragao/impacto [m/s2] "= 50/20
S
£
8
[-3
&
w

Faixa de temperatura de trabalho [°C]

5a40

Umidade relativa [%UR]

90 ou menos (sem condensagao)

Classe de limpeza Nota 4)

1SO Classe 4 (ISO 14644-1)
Classe 10 (Fed.Std.209E)

Lubrificante de baixa geragdo de particulas

L ifi Porgéo de guia inear/fuso de esferas recirculantes

Tamanho do motor 28 ‘ a2
E Saida do motor [W] 30 ‘ 36
"g Tipo de motor Servomotor (24 VCC)
§ Encoder Fase incremental A/B (800 pulso/rotagao)/Z
E Tensao nominal [V] 24 VCC +10%
§ Consumo de energia [W] Nota 5) 63 102
ua°‘; Consumo de energia em standby ao operar [W]'>* | Horizontal 4/Vertical 9 Horizontal 4/Vertical 9
Consumo maxi ia i A o) 70 113
2 Tipo "=® Trava sem magnetizacdo
IS8 S Forca de retengao [N] 20 39 \ 78 157
E_éé Consumo de energia [W] "% 2,9 ‘ 5
82 | Tenséo nominal [v] 24 VCC £10%

Nota 1) Consulte a SMC para cursos fora do padréo, pois eles s@o produzidos como pedido especial.
Nota 2) Para obter detalhes, consulte o "Gréfico de velocidade/carga de trabalho (guia)" na pagina 76. Além disso, se o comprimento do cabo ultrapassar 5 m, diminuira até 10% a cada 5 m.
Nota 3) Resisténcia a impacto: nenhum mau funcionamento ocorreu quando o atuador foi testado com um testador de queda tanto na dire¢do axial quanto na diregdo perpendicular ao
parafuso. (O teste foi realizado com o atuador em estado inicial.)
Resisténcia a vibragao: nenhum mau funcionamento ocorreu em um teste na faixa entre 45 e 2000 Hz. O teste foi realizado tanto na dire¢ao axial quanto na dire¢ao perpendicular
ao parafuso. (O teste foi realizado com o atuador em estado inicial.)
Nota 4) A quantidade de particulas geradas se altera de acordo com as condigdes da operagao e com a taxa do fluxo de sucgao. Para obter detalhes, consulte as caracteristicas de geragao

Série 11-LEFS

de particulas.
Nota 5) O consumo de energia (incluindo o controlador) é para quando o atuador esta operando.
Nota 6) O consumo de energia em standby durante a operacéo (incluindo o controlador) é para quando o atuador esta parado na posicéo definida durante a operacao.
Nota 7) O consumo méximo de energia instanténea (incluindo o controlador) é para quando o atuador esta operando. Este valor pode ser utilizado para a selegéo da fonte de alimentagéo.
Nota 8) Apenas com trava
Nota 9) Para um atuador com trava, adicione o consumo de energia para a trava.
Peso
—
Modelo 11-LEFS16
Curso [mm] 100 | 200 300 | 400
Peso do produto [kg] 0,90 ‘ 1,05 ‘ 1,20 ‘ 1,35
Peso com trava [kg] 0,12
Modelo 11-LEFS25
Curso [mm] 100 [ 200 | 300 | 400 | 500 | 600
Peso do produto [kg] 1,84 2,12 2,40 2,68 2,96 3,24
Peso adicional com trava [kg] 0,26
Modelo 11-LEFS32
Curso [mm] 100 | 200 [ 300 [ 400 [ 500 | 600 700 | 800
Peso do produto [kg] 335 | 375 | 415 | 455 | 495 | 535 575 | 615
Peso adicional com trava [kg] 0,53
Modelo 11-LEFS40
Curso [mm] 200 | 80 | 400 | 500 | 600 | 700 800 | 900 | 1000
Peso do produto [kg] 565 | 621 | 677 | 73 | 78 | 845 901 | 957 | 1013
Peso com trava [kg]| 0,53
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Série 11-LEFS

Dimensées: fuso de esferas recirculantes

11-LEFS16 osto (8%  (72)
Plano de referéncia de profundidade 3 40
montagem do corpo M= 4xM4x07 24 ®
L pruhmd\dadedavcscaM &

>

K — il e
It — ] 1]
T — ] SRl | ———
s ® T T L3 K3 ¥ T
R mf aHo (6%
(L) s profundidade 3 Gomprimento do cabo =250
40 (37), A (distancia do percurso da mesa) 22 37 (113,5)
M7 YRR Curso (4] o (2,4) 65
il 4121, |2\ (Ofgem = owr 2l o \ \
B P s Ili " : T Cabo do motor (2 x 5)
© f
O B ms <
| IS i S S=en
| Qe 6,5 Porta de vacuo M5 x 0,5 x 5
M4 x0,7 | Motor de
rofundidade 155,5] Comprimento do cabo = 250
Garosca 7 Opcional do motor: com trava (155.5) e 65 pa::’

(terminal F.G.)

i
== B=
: —==} M@

Nxo3.4 3Hg (0% Cabo da trava (03,5)

<t| || profundidade 3
¥ Il
= : [ e [rmm]
Dx 100 B) 100 40,,<§ L [ATB[n[D[E
x = 3005
B 2425106180 | 4| —| —
Nota\{) Ao montar o atuador plétrico u: n&p o plano de referéncia de montagem do corpo, configure a altura da superficie 400,5 206|280 6/ 2 | 200
oposta ou pino em(2 mm ou mais} por causa do chanfrado em R. (Altura recomendada: 5 mm) 4425
Nota 2) Ristancia em que a/mesa pode maver-se quando retorna a sua origem. Certifique-se de que a peca de trabalho 5005
ontada na mesg/ nao interfira nas pegas de trabalho e instalagbes ao redor da mesa. 5405 306|380 8|3 |300
Nota 3) Posigao apos o retgrno a origem.
Nota 4) O niigero entre cofchetes indica qué‘ando atitegao de retomo a origem foi alterada. 600,5 406|480 10| 4 | 400
6425
| 03H9 +0 025 (102)
| prolundldade 3 64
| M5x0,8 45
| profngidade da rosca 8 8
e E— 0 S <
! w ] il
! I | =]
e 3 @ +
SNl |Lapef*
| (L) profundidade 3 C do cabo = 250
58 / (52) A (distancia do perwa) Nota2) 52 (121,5)
38 ho (56)54] Curso [(56)] (2,4) 65
.l 412 Totome g 2W) | B
% | T TN P Cabo do motor (2 x 05)
1] { | o (| ——
b2 o %T"g E ﬁ/r'—‘
i <&l =
] oz 13,9 Pomade vacuo Ret/8
€ Malx 07 3 Motor de  Servo-
préfundidade . (166, C docabo=250  passo motor
dd rosca 8 pcional do motor: com trava 15
(terminal F.G.) —
/ (] r ]
+0,025 20
nxo4s 3o (9°%) trava (03,5) .
profundidade 3
© Al
¥ g [mm]
\20 s ___ Modelo L |A/B|n|D|E
11-LEFS25[1-100 | 341.5
Dx120 (=E) 35 1 0B/ 3855 | 106 |210| 4|—| —
B 11-LEFS2501-200 | 4415 |
11-LEFS2501-2008] 4865 | 2°° | 310| 6|2 |240
-300 | 5415
Nota' 1) Ao montar o atuador elétrico usando o plano de referencia de montagems do corpo, ajuste a altura  19-L EFS25L-300B] 586.5 | °°° \‘Q 8|3 /360
da superficie oposta ou do pino para 3 mm ou mais por causa do chanfrado em R. (Altura 11-LEFS25[-400 | 6415
recomendada: 5 mm) J11 EEGOE 073%686 5 406 |510| 8| 3 | 360
Nota 2) Distancia em que a mesa pode mover-se quando retorna a sua origem. Certifiue-se de que a peca 11-LEFS2501-500 | 7415
de trabalho montada na mesa nao interfira nas pegas de trabalho e instalagoes'go redor da mesa. 11-LEFS25 -500B| 786'5 506 | 610 (10| 41480
Nota 3) Posicao apos o retorno a origem. 11-LEFS25 -600 841’5
Nota 4) O numero entre colchetes indica quando a diregao de retorno a origem foi alterada. 11-LEFS256( 0—5%5— 606|710 (12| 5 | 600 -
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Atuador elétrico/tipo deslizante
Fuso de esferas recirculantes

Dimensoes: fuso de esferas recirculantes

Série 11-LEFS

40,030
11-LEFS32 ot (8°)
Plano de referéncia de . bﬁg"“‘"d"’ade 5 70 Nota 1) Ao montar o atuador elétrico usando
montagem do corpo Mt ! AxMox1 “40 < o plano de referencia de montagem
p proundidade da r0sca 9.9 h, I\ ~ do corpo, ajuste a altura da
g g S 5= superficie oposta ou do pino para 3
M I f H } ‘Lﬂ mm ou mais por causa do chanfrado || AT3
o 3 3 \f em R.
gl 9 sho (100%) (Altura recomendada: 5 mm)
L ol Hade 5 Nota 2) Distancia em que a mesa pode |Nd
L) mover-se quando retorna a sua
70 (62) _ A(distancia do percurso da mesa) =2 62 (147,5) origem. Certifique-se de que a pe¢a
48 10_|{(66)(64] Stroke 816 | oo, (24) _65 _di t;_abalho montadadnatmis?hnéo LEJ
~ 1 = o3 - f interfira nas pecas de trabalho e
M—li\[o"gem] ! o 214 3 instalagbes ao redor da mesa.
| 1< L : 1 L1 Nota 3) Posi¢ao apos o retorno a origem. LEL
©p = I t — Nota 4) O numero entre colchetes indica
¥ =y ~ quando a direcao de retorno a
3 ol o 14,9 Porta de vécuo Cabo do motor (2 X 05) origem fol alterada LEY
5, g Re1/8 9 ’
M4 x0,7 ~ Motor de Servo-
profundidade (199,5) Canginentodo o= 250 passo motor LES
da rosca 8 Opgao do motor: com trava
(terminal F.G.) 65 18 15 LEPY
%' S 8 8 LEPS
e o <
+0,030' 20 & 24 ~
N X055 5HO (VD ) Cabo da trava (03,5) mm |LER
| P’°’“"“‘"’a"ei B L [A[Bn E
o 7 LEFS32(1-30( 587.,5
81 T LEFss ta5o%06|4a0| 6| 2 a0 |LEH
150 11-LEFS3 | 8875 | 406 |530| 8| 3 |450
b . -LEFS3 739,5
x 150 (= E) 15 -LEFS3 7875
B P LEFS3: 8395 506|630 | 10 | 4 |600
LEFS3 887,5
L [A[B[n|D 1-LEFS3 9395 506|780 10 | 4 |600
4= - 18%2 706830 | 12 | 5 | 750
6 | 2 |300 -800B Hggg 806|930| 14 | 6 | 900
11-LEFS40 e (1959 -
-0 > Nota 1) Ao montar o atuz}doy elétrico usando
Plano de referéncia de 4XVMBX1 5 o plano de referencia de montagem
montagem do corpo ") ” do corpo, ajuste a altura da
1osca 13 superficie oposta ou do pino para 3
(= He | mm ou mais por causa do chanfrado
[ | [ emR.
! — ] A:w (Altura recomendada: 5 mm)
1 s = il Nota 2) Distancia em que a mesa pode
N ~ H 6HO (*803? mover-se quando retorna a sua
rofundidade 7 origem. Certifique-se de que a pega
L ° c do cabo = 250 de trabalho montada na mesa nao
%0 (86) __ Aldstinciadopy 86 (170,5) int?rflira_ nas pegasdde trabalho e
instalagdes ao redor da mesa.
61 18] ] 0088 - Stioke e 881(90) w0, SEEL)] Nota 3) Posigao apds o retorno a origem.
402 ’\[0"99"1 voa9 - 0ign Ve If) 2[4 @ } 65 Nota 4) O numero entre colchetes indica
- i 1| T ‘ quando a direcao de retorno a
® j 21 1L origem foi alterada.
1A P EL T \ 2
' 5‘ 0| | 12,9 Porta de vacuo Cabo do motor (2 x 05) 8
A |
Ma x 0.7 3 Rc1/8
gg’:gggi:gde Opgéo do motor: com trava (219,5) Comprimento do cabo = 250
(terminal F.G.)
® (=3
&
_
n x 06,6 6HY (+g,030) Cabo da trava (03,3)
~ profundidade 6 Cabo do motor (2 x 05) 20
o vl [mm]
™ Mode[lo L [ATB][n E
LEFS40L1-500 8615
150 15 LEFS4001-5008 | o105 | | 78| 10| 4 | 600
D x 150 (= E) 60 I-LEFS4001-600 | 9615 |
B oy LEFSAOC-6005 10105 G| i 0| < || &3
mm]  11-LEFS400)-700 1061.5
Modelo L [A[B[n E ,,;LEFs4oE-7oca 11105 | 7| %8| 12| 5 | 70
[-200 | 5615 -LEFS40(-800 1161,5
-200B [ 6105]2%|%78| 6 | 2 |30 11| FFS4001-8008 | 12105 | % 8| 14| 6 | W
[-300_|661.5 LEFS4001-90f 12615
-300B | 7105 306|478 | 6 | 2 | 300 11-LEFS4001-900B | 13105 906 (1078| 14 | 6 | 900
[1-400 | 7615 11-LEFS40C1-1000 | 1361,5
[-400B ] 810.5 406|578 | 8 | 3 | 450 _LEFS40C1-1000B | 1410.5 1006|1178 | 16 | 7 |1050
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Atuador elétrico/tipo deslizante
Transmisséo por correia USELEy sy (Servo/24 VCC)

Servomotor (24 VCC

Série LEFB C€ s

LEFB1

6, 25, 32

O atuador de transmissdo por
correia ndo pode ser usado

Como pedir verticalmente para aplicagdes.

g D

o 0 8]

© Tamanho © Tipo de motor
16 L X Tamanho aplicavel Controladores
25 P Teo LEFB16 LEFB25 LEFB32 _|compativeis/Driver
32 Motor de passo LECPs
Nada oo [ 1] oo LECP1
(Servo/24 VCC) LECPA
Servomotor
A (24 VGO) [ 1] [ 1] — LECA6
© Passo equivalente [mm] A\ Cuidado
[T ] 48 | [produtos em conformidade com a CE]
1A conformi com a EMC foi testada ao combinar a série LEF de atuadores elétricos e

@ Curso [mm]

a série LEC de controladores.
A EMC depende da configuracdo do painel de controle do cliente e da relacdo com
outros equipamentos elétricos e cabeamento. Portanto, a conformidade com a diretiva
EMC nao pode ser certificada para os componentes da SMC incorporados aos
equipamentos do cliente em condi¢cdes reais de operagdo. Como resultado, é
necessario que o cliente verifique a conformidade com a diretiva EMC para o
maquinario e equipamento como um todo.

2Para a especificacdo do servomotor (24 VCC), a conformidade com a EMC foi testada ao
instalar um conjunto de filtro de ruidos (LEC-NFA). Consulte a pagina 110 para o
conjunto de filtro de ruidos. Consulte o Manual de operacdo da série LECA para

300 300
a a
2000 2000

* Consulte a tabela para obter os cursos aplicaveis.

[produtos em conformidade com a UL]
Quando a conformidade com a UL for requerida, o atuador elétrico e o controlador/driver
devem ser usados com a fonte de alimentacao UL1310 Classe 2.

Tabela de cursos aplicaveis

@®Padrao

N <! 300 | 500 | 600 | 700 | 800
lodelo

900 |1000 | 1200|1500 | 1800 | 2000

LEFB16 00 | 00 | 00 | 00 | 00

LEFB25 @0 | 00 | 00 00 | 0o

LEFB32 00 | 00 | 00 00 0o

* Consulte a SMC para cursos néo padréo, pois eles sdo produzidos como pedido especial.

O atuador e o controlador/driver sdo vendidos como um pacote.

Confirme se a combinagdo do controlador/driver e do atuador esta correta. ~_______c----mmT T

<Verifique o seguinte antes do uso.>

1 Verifique no rétulo do atuador o nimero do modelo. Este é igual ao controlador/driver.
2 Verifique se a configuragéo de E/S paralela é igual (NPN ou PNP).

* Consulte o0 manual de operagéo ao utilizar os produtos. Baixe-o0 em nosso site, http:/www.smcworld.com
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© Opcao de motor

Atuador elétrico/tipo deslizante
Transmissao por correia

@ Tipo de cabo de atuador*

\ Nada \ Sem opcional \ Nada Sem cabo
\ B \ Com trava \ S Cabo standardx2
R Cabo robético (cabo flexivel)

© Tipo de controlador/driver*

*1 O cabo standard deve ser utilizado em
pecas fixas. Para utilizar em pegas moveis,
selecione o cabo robético.

*2 Disponivel apenas para o modelo de motor
"Motor de passo".

© Comprimento do cabo
de E/S [m]*

série LEFB

@ Comprimento do cabo
do atuador [m]

LAT3

H

el (=R =R —
m|m m|| m §}a)
w|=<|r| <k

* Produzido apds o recebimento do pedido (Somente cabo robdtico)
Consulte as especificagdes "o 2 nas péginas 94 e 95.

@ Montagem do controlador/unidade

Para obter mais detalhes sobre controladores/
driver e motores compativeis, consulte abaixo
o controlador/driver compativel.

*2 Disponivel apenas para 0 modelo de motor
"Motor de passo".

Controladores compativeis/Driver

LECP6/LECA®), pagina 123 (para LECP1)
ou pagina 130 (para LECPA) se o cabo de
E/S for requerido.

*2 Quando o "tipo de entrada de pulso" estiver
selecionado para os tipos controlador/driver,
a entrada de pulso é utilizavel apenas com
um diferencial. Utilizavel somente com
cabos de 1,5 m com coletor aberto.

Nada Sem controlador/driver Nada Sem cabo \ Nada \ Montagem com parafusos \
CP6/LECA6 i *
6N (TJ"’ R i de NPN 1 1,5 D Montagem em trilho DIN
6P dos de passo) PNP 3 32 * O trlho DIN ndo esta incluso. Peca
N LECP1*2 NPN 5 5*2 separadamente.
1P (Tipo néo programavel) PNP *1 Quando "sem controlador/driver" estiver
AN » NPN selecionado para 0s tipos comroladoy/drlver,
. LECPA*2 o cabo de E/S nao pode ser selecionado.
AP | (Tipo de entrada de pulso) | PNP Consulte a pagina 110  (para

Tipo de entrada Tipo deentrada Tipo ndo programavel Tipo de entrada de pulso
de dados de de dados de
passo passo )y
i
3 ‘ o
Série LECP6 LECA6 LECP1 LECPA
A Valordo entrada (dados do ) s it o 2o por sina
lecursos passo) Controlador padréo p: P Operagéo por sinais de pulso
teaching box
Motor compativel Motor de passo Servomotor Motor de passo
P (Servo/24 VCC) (24 VCC) (Servo/24 VCC)
Numero maximo de dados de passo 64 pontos 14 pontos ‘ —
Tenséo da fonte de alimentacéo 24 VCC
Pégina de referéncia Pégina 102 Pagina 102 Péagina 117 Pagina 124
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Série LEFB

EsEecificagées

Motor de passo (Servo/24 VCC)

Modelo

LEFB16

LEFB25

LEFB32

Curso [mm] ")

300, 500, 600, 700
800, 900, 1000

300, 500, 600, 700, 800, 900
1000, 1200, 1500, 1800, 2000

300, 500, 600, 700, 800, 900
1000, 1200, 1500, 1800, 2000

_§ Carga de trabalho [kg] 2 | Horizontal 1 5 14

5 Velocidade [mm/s] "2 48 a 1100 48 a 1400 48 a 1500

o 4 50 méxima [mm/s?] 3.000

;} d ici [mm] +0,1

’§» Passo equivalente [mm] 48 48 48

£ éncia a vibraca /2] 50/20

§ Tipo de acionamento Correia

I Tipo de guia Guia linear

Faixa de temperatura de trabalho [°C] 5a40
Umidade relativa [%UR] 90 ou menos (sem condensagao)

@ | Tamanho do motor 0028 0042 Os6.4

g Tipo de motor Motor de passo (Servo/24 VCC)

4 Encoder Fase incremental A/B (800 pulso/rotagéo)

*§ Tensao nominal [V] 24 VCC +10%

é Consumo de energia [W] "4 24 32 52

% Consumo de energia em standby a0 operar W] 18 16 44

W e aximo de i a 51 60 127
2g Tipo Nota 7) Trava sem magnetizagdo
Eﬁg Forca de retengéo [N] 4 19 36
E.EE Consumo de energia [W] =% 2.9 5 5
@ [ Tensao nominal v1 24 VCC +10%

Nota 1) Consulte a SMC para cursos fora do padréo, pois eles sdo produzidos como pedido especial.
Nota 2) A velocidade se altera de acordo com a carga de trabalho. Verifique o "Grafico de velocidade — carga de trabalho (guia)" na pagina 70.
Além disso, se o comprimento do cabo ultrapassar 5 m, diminuira até 10% a cada 5 m.

Nota 3) Resisténcia a impacto: nenhum mau funcionamento ocorreu quando o atuador foi testado com um testador de queda tanto na diregéo axial quanto

Nota 5) O consumo de energia em standby durante a operagéo (incluindo o controlador) é para quando o atuador esta parado na posi¢éo de configuragédo

Nota 6) O consumo maximo de energia instantanea (incluindo o controlador) é para quando o atuador esta operando. Este valor pode ser utilizado para a

na diregéo perpendicular ao parafuso. (O teste foi realizado com o atuador em estado inicial.)

Resisténcia a vibragao: nenhum mau funcionamento ocorreu em um teste na faixa entre 45 e 2000 Hz. O teste foi realizado tanto na direcéo axial

quanto na dire¢éo perpendicular ao parafuso. (O teste foi realizado com o atuador em estado inicial.)
Nota 4) O consumo de energia (incluindo o controlador) é para quando o atuador esta operando.

durante a operagéo.

selecédo da fonte de alimentag&o.

Nota 7) Apenas com trava
Nota 8) Para um atuador com trava, adicione o consumo de energia para a trava.
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Eseedﬁcagées

Servomotor (24 VCC)

Atuador elétrico/tipo deslizante
Transmissao por correia

Modelo

LEFB16A

LEFB25A

Curso [mm] ")

300, 500, 600, 700
800, 900, 1000

300, 500, 600, 700, 800, 900
1000, 1200, 1500, 1800, 2000

Tensao nominal [V]

S | Carga de trabalho [kg]"*“* | Horizontal 1 2
5 [ Velocidade [mms] " 48 2 2000 48 a 2000
& | Aceleragaoldesaceleragiio méxima [mm/s2] 3.000
z Repetibilidade do posicionamento [mm]| £0,1
'% Passo equivalente [mm] 48 48
& | Resisténciaa vibragéolimpacto [m/s2] \** * 50/20
8 | Tipo de acionamento Correia
I Tipo de guia Guia linear
Faixa de temperatura de trabalho [°C] 5a 40
Umidade relativa [%UR] 90 ou menos (sem condensagao)
1 | Tamanho do motor o8 [ 042
A§ Saida do motor [W] 30 ‘ 36
% Tipo de motor Servomotor (24 VCC)
.§ Encoder Fase incremental A/B (800 pulso/rotagéo)/Z
§ Tenséo nominal [V] 24 VCC £10%
5 | Consumo de energia [W] " 78 69
;,-’. Consumo de energia em standby a0 operar [W]"“'* °! Horizontal 4 Horizontal 5
W1 consumo méximo de energia instanténea (W' ¢ 87 120
28 Tipo Nota 7) Trava sem magnetizagdo
S23| Forca de retencéo [N] 4 ‘ 19
! E% Consumo de energia [W] Nota 8) 2.9 ‘ 5
-

24 VCC £10%

Série LEFB

ANota 2) Para obter detalhes, consulte o "Grafico de velocidade/carga de trabalho (guia)" na pagina 70. Além disso, se o comprimento do cabo ultrapassar
5 m, diminuira até 10% a cada 5 m.
Nota 3) Resisténcia a impacto: nenhum mau funcionamento ocorreu quando o atuador foi testado com um testador de queda tanto na diregéo axial quanto
na diregéo perpendicular ao parafuso. (O teste foi realizado com o atuador em estado inicial.)
Resisténcia a vibragao: nenhum mau funcionamento ocorreu em um teste na faixa entre 45 e 2000 Hz. O teste foi realizado tanto na direcéo axial quanto
na dire¢é@o perpendicular ao parafuso. (O teste foi realizado com o atuador em estado inicial.)
Nota 4) O consumo de energia (incluindo o controlador) é para quando o atuador esta operando.
Nota 5) O consumo de energia em standby durante a operagéo (incluindo o controlador) é para quando o atuador esta parado na posi¢éo de configuragédo

durante a operagéo.

Nota 6) O consumo maximo de energia instantanea (incluindo o controlador) é para quando o atuador esta operando. Este valor pode ser utilizado para a

selecédo da fonte de alimentagé&o.

Nota 7) Apenas com trava

Nota 8) Para um atuador com trava, adicione o consumo de energia para a trava.

Peso

Série LEFB16
Curso [mm] 300 500 | 600 [ 700 [ 80 | 900 [ 1000
Peso do produto [kg] 1.19 145 | 158 | 171 | 184 | 197 | 210
Peso adicional com trava [kg] 0.12

Série LEFB25
Curso [mm] 300 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000 | 1200 | 1500 | 1800 [ 2000
Peso do produto [kg] 2.39 285 | 308 | 331 | 354 | 377 | 400 | 446 | 515 | 584 | 6.30
Peso adicional com trava [kg] 0.26

Serie LEFB32
Curso [mm] 300 500 | 600 | 7oo | 80 | 900 | 1000 | 1200 [ 1500 | 1800 [ 2000
Peso do produto [kg] 4.12 480 | 514 | 548 | 58 | 616 | 650 | 718 | 820 | 922 | 990
Peso adicional com trava [kg] 0.53
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Série LEFB

Construgéo
Série LEFB

T

N° Descri¢ao Material Nota

1 Corpo Liga de aluminio Anodizado

2 Guia de trilho —

3 Correia —

4 Suporte da correia Aco-carbono Cromado tratado
5 Batente de correia Liga de aluminio Anodizado

6 Mesa Liga de aluminio Anodizado

7 Placa cega Liga de aluminio Anodizado

8 Batente de banda de vedacao Resina sintética

9 Alojamento A Aluminio fundido Revestimento
10 Suporte de polia Liga de aluminio

11 Eixo de polia Aco inoxidavel

12 Polia terminal Liga de aluminio Anodizado
13 Polia do motor Liga de aluminio Anodizado
14 Montagem de motor Liga de aluminio Anodizado
15 Tampa do motor Liga de aluminio Anodizado
16 Tampa lateral Liga de aluminio Anodizado
17 Batente de banda Ago inoxidavel

18 Motor —

19 Bucha de borracha NBR

20 Batente Liga de aluminio

21 Banda de vedacao contra poeirg Ago inoxidavel

22 Rolamento —

23 Rolamento —

24 Parafuso de ajuste de tenséo Ago cromo-molibdénio Cromado tratado
25 Parafuso de fixagdo de polia Ago cromo-molibdénio Cromado tratado

©
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por correia

|
|
|
Atuador elétrico/tipo deslizante

| Transmissao por correia

Série LEFB

|
| 40,025)
LE | arg (6%) 7
‘\ profundidade 3 40
| 4XM4x07 241
| rofundidade da rosca 6,4
= : 2 > T ﬂw
= } e LAT3
1 * Opgéo do
| 3H9 +8‘025) motor: com LEF
S profuhdidade 3 trava Servo
L ® o do cabo = 25 3
l é -/‘\ — ( J omprimento do cabo = 250 } Gabodatrava m;:or I_EJ
(92) A do perciirso da mesa) "=2 7 |53,5 (15) 65 ® fozs) 24
&96) i94]/”1 I Curs R[4 ; = :@ [ I_EL
aef [Niogem o orgem'=, /7] o1 - &= |:
& i
g = o W 15 |LEY
. s B | = i(c;ff; o moter s
® ) 1 11 )\ L— 2 ~250 LES
|G| T \ 1
55 .- rai‘x:; (::\yaﬁfﬁ::e‘:géa& da correia arp (90 LEPY
: largui :
11,7 | nxe34 " profundidade 3 LEPS
M4 x0,7 |
ot | i —— ; == LER
darosca 7 ‘w \1 50 r’ s
(terminal F.G.) |
\ Dx150 (=E) \ 2 immi |LEH
“ il B \ I Modelo L A B n D E
Nota 1) Ao montar d atuador elétt icq‘ usarldo o plano de referéncia de montagem do corpo. LEFB16 T-300 4955 306 435 6 2 300
configure g altura |da st ficie pposta ou pino em 2 mm ou mais,\por cau: dé LEFB16 T-500 6955 506 635 10 4 600
chanfrado/ém R. (s omendada: 5 mm) LEFB16 T-600 7955 | 606 735 10 4 600
Nota 2) Distancig ém que a ésa\‘p de mover-se quando retorna a fua origem. LEFB16 T-700 895,5 706 835 12 5 750
Certifique-se de que a pega dgdlr balho montada na mesa nao interfirk nas pecas LEFB16 T-800 995,5 806 935 14 6 900
de trabglho & instalagbes ao redot da mesa. ;
Nota 3) Posicho Apbs & retorb & rgerh. LEFB16 T-900 10955 | 906 | 1035 | 14 6 900
Nota 4) O nmefo entrd colctietes |fdica quaindo a diregzo de retorno a origem foi\alterada. LEFB16 T-1000 11955 | 1006 | 1135 16 7 1050
LEFB2 | oaro (6) 1\ (r02)
Plano de refergncia de | profundidade 3 [64
montagem dojcorpo =" 4xM5x0,8 -
profundidade da rosca 8,5 ‘ | 3
=== : H SRS
| W Y 1 AT
o
o 5 i 0 Opgio do
o [ +0,025' motor: com
‘\ © "\b SH9 ( o ) trava
| L | rofundidade 3 _ compimento co cato <250 Motor de
T = passo
10 \Meﬁ | A bista dop da mesa)"ud \52 648 | (15) _ 65 | cabo da trava
58 ! [ B 1 {035
11 1 Curso 54 (%6) N __!
38 : &ﬂlﬁ\}z} [O,Lem] [ Origem e I ;E:]L o == =
“ T —— - —7 Lﬂ—ﬁ =
| Ol o | =]
| Bl | 5 65 15
| |E ) (M “ TN T ~— I Compr\me@_
| g L ﬁT \‘ 11 “ do cabo = 250
fs ¢ + - + .
3 ‘ |
611 | \ | Cabo do motor
17 Parafuso de| justb de tensao da correk +o,ozs) (2x 04,7)
- (M3: Iargufaﬁn!re faces 2,?) nxo45 = 0 [mm]
M4 x0,7 ofundidade 3 H
da rosca 8 © (A | ' \‘ LM 1158
(terminal F.G)) ¥ ] I 1 A \ W 158.8
98,8
\ . . 170 R 10\ G
170 (= 25
x170 (= E) Modelo L A E
B LEFBR51T-3000] | 541,8| 306 | 467 6 2 340
LEFB25(1T-500C] | 7418 | 506 | 667 8 3 510
Nota 1) Ao montar o atuador |elétrico usando o plano de referéncia de EFstDT'GOOD 8418 606 767 10 4 680
montagem do cprpo, |ajuste a alturg da superficie oposta ou do pino LEFB25L1T-700C] 941,8 | 706 867 10 4 680
para 3 mm ou mais por causa do chanfrado em R. (Altura LEFBZSET-SOOD 1041,8 806 967 12 5 850
Nota 2) B?S‘cg:;;\deargaq:u rgr;) sa pjode mover-se quando retorna a sua origem. REEB25m=90 0/l K171 =058 1067 4 2 G
Certifique-se de que a|peca de trabaliio montada na mesa nao interfira LEFB25DW\'1OOOD 12418 | 1006 | 1167 14 6 1020
nas pegas de trabalhole instalagdes ap redor da mesa. LEFB25(1T-1200(1| 1441,8 | 1206 | 1367 | 16 7 | 1190
Nota 3) Posic&o apos o fetorno|a origem. LEFB250T-15000]| 1741,8 | 1506 | 1667 | 20 9 | 1530
Nota 4) fO_nul?nerg emrq‘ colchetes indica quangio a diregao de retorno a origem LEFB251T-180001| 2041,8 | 1806 | 1967 24 1 1870
ol allerada. | LEFB25L1T-2000] ['2241,8 | 2006 | 2167 | 26 | 12 | 2040




Série LEFB

Dimensoées: transmissao por correia

05H9 (*§%%°) 122
Plano de referéncia profundidade 5 70
montagem do corpo™® 4xMex1 2
profundidade da rosca 85 ¥
& 2 £
] [ Lb‘v/(_‘
. s
£ 3
873l || s (5o
profundidade 5 Opgao do
motor: com
trava

Motorde  Servo

) Comprimento do cabo = 250 passo  motor
i Cabo da trava
10 (121) A (dista go{ da mesa) "2 62 86,6 5) _ 65 ﬁ 20 24
[ (23,5) ™ |
(

4)

(2.

(140,3) “H (24)

(185.4)

e SieSs
(125) [123] Stroke 641(66)] L:‘\kﬁ_l St

| =

4121 |\ [origempress Origem 3\, 2[4] 5 il &

65 | | |15

| o (Comprimento do cabo,
. ElRg =250
o
i,»lm B :% 1 -
S| 3
Cabo do motor

2 X 05)

75 Parafuso de ajuste de tensao da correia
27 (M3: largura entre faces 2,5)

M4 x0,7
profundidade
da rosca 8
(terminal F.G.)

8 10 I S
r—w—u\\_i

200 15
D x 200 (= E) 25
(B)
Modelo L A B n D E

Nota 1) Ao montar o atuador elétrico usando o plano de referéncia de LEFB3200T-3000J 5856 306 489 6 400
montagem do corpo, ajuste a altura da superficie oposta ou do LEFB3200T-5000] 785Y6 506 689 8 500

pino para 3 mm ou mais por causa do chanfrado em R. (Altura .
LEFB320JT-600C] | 8856 | 606 | 789 8 600

recomendada: 5 mm)

Nota 2) Distancia em que a mesa pode mover-se quando retorna a sua LEFB32(1T-7000] 985.6 706 889 10

origem. Certifique-se de que a peca de trabalho montada na LEFB320]T-8000] | 10856 | 806 | 989 | 10 800

mesa nao interfira nas pegas de trabalho e instalagdes ao redor LEFB32(1T-900C] | 11856 | 906 | 1089 | 12

da mesa. LEFB32JT-1000C] | 12856 | 1006 | 1189 12 1000
Nota 3) Posi¢ao apos o retorno a origem. LEFB321T-120001 | 1485,6 | 1206 | 1389 14 1200
Nota 4) O numero entre colchetes indica quando a diregao de retorno a LEFB3200T-1500C1 | 17856 | 1506 | 1689 18 1600

origem foi alterada. LEFB32(1T-180001 | 20856 | 1806 | 1989 | 20 1800

oo |®|o|o|o|s|s|w|wind
o
s)
]

LEFB32[1T-2000C] | 2285,6 | 2006 | 2189 22
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Série LEF
Atuador elétrico/

Al

Precaucoes especificas do produto 1

Leia antes do manuseio. Consulte o prefacio 38 para obter as Instru¢des de seguranca.
Para saber mais sobre as Precaucdes do atuador elétrico, consulte as paginas2a7eo

Manual de operagdes.Baixe-o em nosso site, http:/www.smcworld.com

\ Projeto

Manuseio \

A Cuidado

1. Nao aplique carga em excesso além do limite de

operagéo.
Selecione um atuador adequado por carga e momento
admissivel. Se o produto for utilizado fora do limite de
operagao, a carga exceéntrica aplicada sobre o guia sera
excessiva e tera efeitos nocivos, como criar folga nos
guias, diminuindo a precisao e encurtando a vida Gtil do
produto.

2. Nao use o produto em aplicacoes onde forca externa
excessiva ou for¢a de impacto possam ser aplicadas a
ele.

Isto pode causar falhas.

\ Manuseio

A\ Cuidado

1. Defina a largura de determinacéo da posicao dos
dados de passo em, pelo menos, 0,5 (a0 menos 1
para o tipo de correia).

Caso contrario, o sinal de conclusao de posicao
pode nao ter saida.

2. Sinal de saida INP
1) Operagao de posicionamento

Quando o produto esta dentro da faixa de
configuragao por dados de passo [em
posicionamento], o sinal de saida INP ligara.

Valor inicial: configure para [0,50] ou mais.

A Cuidado

3. Nunca bata no final do curso, exceto durante o

retorno para a origem.

O batente interno pode quebrar.
{Z}ﬂ_ﬁ'

i 1
Manuseie o atuador com cuidado, principalmente quando
for usado na diregao vertical.

4. A forca de movimento deve ser o valor inicial.

Se a forga de movimento for configurada abaixo do valor
inicial, ela pode acionar um alarme.

5. A velocidade real do atuador é afetada pela carga
de trabalho.

Verifique a se¢ao de sele¢ao de modelo do catalogo.

6. Nao aplique uma carga, impacto ou resisténcia
além da carga transferida durante o retorno a
origem.

Do contrario, a origem pode ser deslocada, ja que &
baseada no torque de motor detectado.

7. Nao amasse, arranhe ou cause danos ao corpo e
as superficies de montagem da mesa.

Isso pode causar desnivelamento na superficie de
montagem, folga no guia ou aumento da resisténcia ao
deslizamento.

8. Ao fixar uma peca de trabalho, ndo aplique
grande impacto ou grande momento.

Caso seja aplicada uma forga externa acima do momento
admissivel, podera causar folga no guia ou um aumento da
resisténcia ao deslizamento.

9. Mantenha o nivelamento da superficie de
montagem em 0,1 mm ou menos.

O desnivelamento de uma pega de trabalho ou montagem
em base no corpo do produto pode causar uma folga no
guia e um aumento na resisténcia ao deslizamento.

10. Ao montar o produto, mantenha um diametro de
40 mm ou maior para as curvas do cabo.

11. Nao bata na mesa com as pecas de trabalho na
operacao de posicionamento e na faixa de
posicionamento.
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série LEF

Atuador elétrico/

Al

Precaucoes especificas do produto 2

Leia antes do manuseio. Consulte o prefacio 38 para obter as Instrugdes de seguranca.
Para saber mais sobre as Precaucées do atuador elétrico, consulte as paginas2a7eo
Manual de operacoes. Baixe-o em nosso site, http://www.smcworld.com

Manuseio

A Cuidado

12. Ao montar o produto, utilize parafusos com comprimento
adequado e aperte-os com torque adequado.
Apertar os parafusos com maior torque do que o recomendado
pode causar mau funcionamento, enquanto que apertar com um
torque menor pode causar o deslocamento da posicao de
montagem ou, em condicbes extremas, o atuador podera se soltar
de sua posicao de montagem.

15. Verifique as especificagoes para a velocidade minima de
cada atuador.

Caso contrario, mau funcionamento inesperado, como batidas,
pode ocorrer.

No caso de atuador de transmissido por correia, pode
ocorrer vibracdo durante a operacdo em velocidades
dentro das especificacdes do atuador, e isto pode ser
causado pelas condicoes de operacdo. Altere a

16.

Corpo fixo oA configuragao de velocidade para uma velocidade que nao
m—v—\/ﬂ—’r cause vibragdo.
- - L [ ]
i 1 1 I
A7 8. A7 8.4 SN
T \ Manutencao
Modelo | Parafuso 2
(mm) (mm) ~
LEFi6] We | 55 | A\ Atencéo
LEFCI125 M4 45 24 A =
LEFCI32 M5 55 N Frequéncia de manutencéo
LEFS40 M6 6,6 31 Realize a manutengao conforme a tabela a seguir.
F enci; fficagao da aparéncia a0 interna | Verificagao da correia
Montagem do corpo Inspecionar antes o _ _

Plano de referencia
de montagem do
corpo

Pino de
posicionamento
(plano de
referencia)

Pino de posicionamento
(Base B de alojamento)

Plano de referencia de
montagem do corpo \

7

O paralelismo de deslocamento & um plano de referéncia para o
plano de referéncia de montagem do corpo.

Se o paralelismo de deslocamento for requerido para uma mesa,
contra ponha o plano de referéncia aos pinos paralelos, etc.

Pino de posicionamerto

Peca de trabalho fixa

%%ﬁ% i Modelo | Parafuso T°'g|zidﬁfmpf"° ”?,’Q?%E‘%.“ninm«ff‘
‘ L= [LEFche | méaxo7| 15 6
@@ 7 LEF125 | M5x 0,8 3,0 8

| & LEF132 | M6x 1 52 9
LEFS40 [M8x1,25] 125 13

Para evitar que os parafusos de fixagao da pega de trabalho toquem no corpo, use parafusos
que tenham 0,5 mm ou menos que a profundidade maxima parafusamento. Se forem
usados parafusos longos, eles podem tocar no corpo e causar mau funcionamento, etc.

13. Nao opere fixando a mesa e movimentando o corpo do
atuador.14. The belt drive actuator 14. O atuador de
transmissao por correia ndo pode ser usado verticalmente
para aplicagdes.

100

da operacao diaria

Inspegao a cada 6
meses/1.000 km/5 @) O O
milhdes de ciclos*

* Selecionar o que ocorrer primeiro.

« ltens para verificagéo visual
1. Parafusos de retencéo soltos, sujeira anormal
2. Verifique se ha falhas e junta de cabo
3. Vibragé&o, ruido
« Itens de verificacao interna
1. Condigao do lubrificante em pegas méveis.
2. Pecas fixas ou parafusos de fixagdo soltos ou com jogo
mecanico.
« Itens para verificacao de correia
Pare a operagao imediatamente e substitua a correia quando a
mesma aparentar estar arriada. Além disso, certifique-se de que
0 seu ambiente de trabalho e condi¢cdes satisfagcam os
requisitos especificados para o produto.
a. A lona dentada esta gasta.
A fibra da lona se torna felpuda. A borracha é removida e a
fibora fica esbranquicada. As linhas das fibras ficam
indefinidas.
b. D nento ou d no lado da correia
A beirada da correia se torna arredondada e os filetes
desgastados ficam expostos.
c. Correia parcialmente cortada
A correia estd parcialmente cortada. Matéria estranha
agarrada nos dentes além de peca cortante causa falha.
d. Linha vertical do dente da correia
Falha produzida quando a correia roda no flange.
e. A parte de trds emborrachada da correia estd macia e
pegajosa.




Controlador/Driver

Pagina 102
Motor de pass (Servo/24 VCC) Servomotor (24 VCC)
Série LECP6 Série LECA6

Pagina 124

Motor de passo (Servo/24 VCC) Motor de passo (Servo/24 VCC)

Série LECP1 Série LECPA
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Controlador (tipo de entrada de dados de passo) C € GN s
Motor de passo (Servo/24 VCC) v

Série LECP6

Servomotor (24 VCC)

Série LECA6
Como pedir

Cuidad -
[pArodull:sl e:co:)formidade com a CE] L E C 6_ @ D D

1 A conformidade com a EMC foi testada ao 1

combinar o atuador elétrico série LEF e o

controlador série LEC. i -

A EMC depende da configuragéo do painel Controlador Série LECP6 Série LECAG
de controle do cliente e da relagdo com

Referéncia do atuador

outros  equipamentos  elétricos e Motor compativel
Portanto, a i com P =

a diretiva EMC nao pode ser certificada Motor de passo (Exceto especificagbes de cabo e opgdes de atuador)

para os componentes da SMC incorporados P (Servo/24 VCC) Exemplo: digite “LEFS16A-400” para

aos equipamentos do cliente em condigdes . R — LEFS16A-400B-R16N1.

reais de operagdo. Como resultado, é A Servomotor

necessario que o cliente verifique a (24 VCC) L

conformidade com a diretiva EMC para o - —‘OPCIOHaIS

magquinario e o equipamento como um todo. } Comprimento do cabo
2 Para a série LECAS (controlador servomotor), |  Niimero de dados de passo (pontos) de E/S [m] ontagem com perehscs

a conformidade com a EMC foi testada ao m

instalar um conjunto de filtro de ruidos Nada Sem cabo Nota) O trilho DIN no esta incluso

(LEC-NFA). Consulte a pagina 110 para o 1 1,5 Pegaseparadamente.

conjunto de filtro de ruidos. Consulte o Tipo E/S paralela 3 3

Manual de operagdo da série LECA para

instalag@o. 5 5

[produtos em conformidade com a UL]
Quando a conformidade com a UL for
requerida, o atuador elétrico e o controlador
deverdo ser usados com uma fonte de
alimentagéo UL1310 Classe 2. * Quando o tipo de controlador equipado for selecionado ao pedir a série
LE, vocé néo precisa pedir este controlador.

-
O controlador é vendido como uma unidade simples depois que o atuador compativel é definido.
Confirme se a combinagao do controlador e do atuador est4 correta.
<Verifique o seguinte antes do uso.>
1 Verifique no rétulo do atuador o nimero do modelo. Ele corresponde ao controlador.

2 Verifique se a configuragéo de E/S paralela é igual (NPN ou PNP).

-

* Consulte o manual de operacéo ao utilizar os produtos. Baixe-o em nosso site, http://www.smcworld.com

Especificacoes

———

Especificacoes basicas

Item LECP6 LECA6
Motor i Motor de passo (Servo/24 VCC) Servomotor (24 VCC)
Fonte de alimentagéo ") Tenséode almentago deenerga; 24 VCC 410% Consu rente: A (pico 5 4) "7 Tensio e almentc g 24 VOO £10% : ente: 3 A (pico 10 A) "7

do controle, parada e liberagao da trava] do controle, parada e iberago da trave]

Entrada paralela 11 entradas (isolamento fotoacoplador)
Saida paralela 13 saidas (isolamento fotoacoplador)
Encoder i Fase incremental A/B (800 pulso/rotagao) Fase incremental A/B/Z (800 pulso/rotagao)
C icacao serial RS485 (em conformidade com o protocolo Modbus)
Meméria EEPROM

de LED LED (verde/vermelho) um de cada
Controle de Terminal de liberagdo forgada de trava Mt
Comprimento do cabo [m] Cabo de E/S: 5 ou menos, Cabo do atuador: 20 ou menos
Sistema de i Ventilacdo natural
Faixade trabalho [°C] 0 a 40 (Sem cor
Umidade relativa [%UR] 90 ou menos (Sem condensagao)
Fai rc —10 a 60 (sem cor
Umidade relativa de [%UR] 90 ou menos (Sem condensagao)
Resisténcia do isolamento [M0] Entre o alojamento e o terminal SG

50 (500 VCC)
Peso [q] 150 (montagem com ;?arafuso)
170 (montagem em trilho DIN)

Nota 1) N&o utilize fonte de alimentagéo de energia do "tipo prevencéo de corrente de partida" para a fonte de alimentac&o de energia do controlador. Quando a conformidade com a UL for
requerida, o atuador elétrico e o controlador deveréo ser usados com uma fonte de alimentagéo UL1310 Classe 2.

Nota 2) O consumo de energia se altera dependendo do modelo do atuador. Consulte as especificagdes do atuador para obter mais detalhes.

Nota 3) Aplicavel a trava sem magnetizagéo.
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Controlador (tipo de entrada de dados de passo)/Motor de passo (Servo/24 VCC) Série LE C P 6

Controlador (tipo de entrada de dados de passo)/Servomotor (24 VCC) Série LE CA6

Como montar

a) Parafuso de montagem (LECCJ6CJ-)

(Instalacdo com dois parafusos M4)

Diregéo de montagem |:>

Direcéo de montagem |::>

O trilho DIN esta travado.
Fio terra

Trilho DIN

Encaixe o controlador no trilho DIN e pressione a
alavanca da segédo A na diregdo da seta para trava-lo.

b) Montagem em trilho DIN (LECCJ6C1ID-[J)
(Instalacado com o trilho DIN)

LAT3

'_i
m W
— Bl

==
m|m
<|| =

=] —
55| m
n<|| N

-
m
=

T—
m
=

"Adaptador da montagem em trilho DIN

Nota) Quando o tamanho 25 ou mais da série LEF s&o utilizados, o espago entre os controladores
deve ser de 10 mm ou mais.

Trilho DIN L
12,5 5,25
AXT1 OO'DR'D (Espagamento)
* Paral, digite um nimero da linha de "N°" da tabela abaixo. R N R R N | ol
Consulte as dimensdes de montagem na pagina 104. R i s s o —x 2
o
. x 125
Dimensao L [mm]
N° 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 35| 48 | 605| 73 | 855 | 98 |110,5| 123 | 1355 | 148 | 1605 | 173 | 1855 | 198 | 2105 | 223 | 2355 | 248 | 260,5
N° 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 | 2855 | 298 |310,5| 323 |3355| 348 |360,5| 373 |3855| 398 |410,5| 423 | 4355 | 448 |460,5| 473 | 4855 | 498 | 510,5

Adaptador da montagem em trilho DIN

LEC-DO (com 2 parafusos de montagem)

Deve ser utilizado quando o adaptador de montagem em trilho DIN for instalado posteriormente no controlador montado com parafusos.
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Série LECP6
Série LECA6

Dimensodes
a) Parafuso de montagem (LECO600-0J)

045

para montagem do corpo
LED da fonte de alimentagao (Verde) 31
(LIGADO: a fonte de alimelagao esta LIGADA)

35

LED da fonte de alimentagao (Vermeho)
(LIGADO: 0 alarme esta LIGADO.)

Conector de E/S paralela CN5

Conector de E/S serial CN4

141

Conector do encoder CN3

Conector de alimentagao de energia
o motor CN2

Conector da fonte de alimentagao CN1

46

para montagem
do corpo

b) Montagem em trilho DIN (LECO6CJ0JD-[0)

Consulte a pagina 103 para a dimensao L e a referencia do trilho DIN.

(81,7)
66
Ll
R

®1,7)

(11,5)

35

—_

31

150
132

173,2 (Ao remover o trilho DIN)
167,3 (Ao travar o trilho DIN)

104

66

64,2




Controlador (tipo de entrada de dados de passo)/Motor de passo (Servo/24 VCC) Série LECP6
Controlador (tipo de entrada de dados de passo)/Servomotor (24 VCC) Série LECA®b6

Exemplo

de cabeamento 1

‘ Conector da fonte de alimentacédo: CN1

Terminal do conector da fonte de alimentagcdo CN1 para LECP6 (Contato Phoenix FK-MC0.5/5-ST-2.5)

* O plugue da fonte de alimentagao & um acessorio.

Plugue de fonte de alimentacdo para LECP6

Nome do terminal

Fungao

Detalhes

Os terminais M24V/C24V/EMG/ BK RLS sao comuns (-).

ov Alimentagao comurn (-)
M24V Fonte,de almeniaca Fonte de alimentag&o do motor (+) fornecida para o controlador
Cc24v Fonip de alimeniagao Fonte de alimentagao de controle (+) fornecida para o controlador
EMG Parada (+) Entrada (+) para liberagao de parada
BK RLS Liberagao da trava (+) Entrada (+) para liberagao da trava

Terminal do conector da fonte de

alimentacao CN1 para LECAG6 (Contato Phoenix FK-MC0.5/7-ST-2.5)

Nome do terminal

Funcao

Detalhes

ov

Alimentagao comum (-)

Os terminais M24V/C24V/EMG/ BK RLS sao

comuns (-).

M24V F°”‘%gemaa‘:ml‘,ﬂ°-‘*° Fonte de alimentacao do motor (+) fornecida para o controlador

C24V F""&%"c%%"(%"“ Fonte de alimentagao de controle (+) fornecida para o controlador

EMG Parada (+) Entrada (+) para liberagao de parada

BK RLS Liberagao da trava (+) Entrada (+) para liberagao da trava

RG+ Saida regenerativa 1 Terminais de saida regenerativa para conexao externa

RG- ‘Saida regenerativa 2 (Néou'e nece§sério conecta-los na combinagao com as especificagoes
padrao da série LE.)

Exemplo de cabeamento 2

‘ Conector de E/S paralela: CN5

Diagrama de cabeamento

LECCI6NCICI-C] (NPN)
Fonte de a0 24 VCC

CN5 ] para sinal de E/S
coM+ | A1 {
com- | A2

INO A3 |—

IN1 A4 —

IN2 AS |—

IN3 A6 —

IN4 A7 —

IN5 A8 |—

SETUP | A9 —

HOLD A10 —

DRIVE | Al1 —

RESET | A12 —

SVON | A13 [—

ouTo | B1
ouT1 B2
ouT2 | B3
outs | B4
OouT4 | B5
ouTs | B6
BUSY | B7
AREA | B8
SETON | B9
INP B10
SVRE | B11
*ESTOP | B12
*ALARM | B13

Sinal de entrada

* Quando voce conecta um CLP, etc. ao conector de E/S paralela CN5, utilize um cabo de E/S (LEC-CN5-0J).
* O cabeamento deve ser alterado dependendo do tipo de E/S paralela (NPN ou PNP).

LEC6PCC-O (PNP)

Fonte de alimentagao 24

CN5 VCC para sinal de E/S
coM+ | A1 {5
com- | A2

INO A3 |

IN1 A4 i;_._‘

IN2 e

IN3 A6 |~

IN4 A7 i;

IN5 A8 |~

SETUP | A9 i;_._‘
HOLD A10 7/_4
DRIVE [At1 | ~

RESET | A12 f;
SVON | A13 | ~

outo | Bt '
ouTt B2 [—TLagd——
out2 | B3 [—Ffagd—1
outs | B4 |—Fagd—¢
out4 | B5 [—Fagd—+
outs | Bs —Ffagd—¢
BUSY | B7 —Ffagd——+
AREA | B8 [—Ffagd—1
SETON | B9 —fagd——+
INP B10 —{argd——+
SVRE | B11 —Fagd——¢
*ESTOP | B12 —fargd——¢
*ALARM | B13

Sinal de saida

Nome Detalhes Nome Detalhes
COM+ Conecta a fonte de alimentaco 24 V para sinal de entrada/saida 0OUT0 a OUT5 Saida do n° de dados de passo durante a operagao
COM- Conecta a fonte de alimentagao 0 V para sinal de entrada/saida BUSY Saida habilitada quando o atuador esta em
INO a IN5 Dados de passo e'specificados_ pelg n° de bits AREA Saida la enquanto o atuador esta dentro da faixa
(A entrada esta instruida na combinag@o de INO a 5.) SETON Saida habilitada enquanto o atuador retorna a origem
SETUP Instrucao para retornar a origem INP o Saida quando a ppsig:ao alvo au‘forg:a g\va é alcangada
HOLD ‘A operagao & interrompida temporariamente (Fica ligado quando o posicionamento ou impulsionamento & completado.)
DRIVE Instrugdes para acionamento SVRE Saida habilitada quando o servo esta ligado
RESET Reinicializacao do alarme e interrupcao de operacao *ESTOP Nota) Saida quando a parada EMG esta acionada
SVON Instrugao Servo LIGADA *ALARM Meta) Saida quando um alarme & gerado

Nota) Sinal do circuito de logica negativa (N.F.)
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Série LECP6
Série LECA6

Configuragéo de dados de passo

1. Configuracéo de dados de passo para posicionamento

Nesta configuragao, o atuador se move para frente e para na posi¢cao
alvo.

O seguinte diagrama exibe a configuragao dos itens e operagao.

A configuragao de itens e os valores estabelecidos para esta
operagao estao dispostos abaixo.

Velocidade
[ Acelrazo | pesssergi]
[ : :
|
Posicao de entradal
Saida INP | LIG DESL LIG

© :E necessario ser configurado.
O E necessaério ser ajustado
conforme requerido.
.. — :Nao é necessario configurar.
Dados de passo (posicionamento)

2. Configuracao de dados de passo para pressionamento

O atuador se move para frente em dire¢ao a posi¢ao de inicio de
pressionamento, e quando alcanga esta posi¢ao, da-se inicio ao
pressionamento com a forga de configuragao ou menos.

O seguinte diagrama exibe a configuragao dos itens e operagao.

A configuracao de itens e os valores estabelecidos para esta
operagao estao dispostos abaixo.

Velocidade
‘ Aceleragao ‘ ‘DeSace\erag"ao‘

| |
Velocidade de
pressionamento ‘

Forga ica
entrada

ressionamento
Gatilho LV | — ‘
Saida INP  [LIG | DESL LIG

© :E necessario ser configurado.
(O :E necessério ser ajustado

Dados de passo (pressionamento) ~ °°"ome reauerico.

Iecessidade Iltem Detalhes

ecessidade Item Detalhes

Quando a posicao absoluta for requerida, configure
Absoluto. Quando a posicao relativa & requerida,
configure Relativa.

MOD de movimento

Quando a posicao absoluta for requerida,
© | MOD de movimentd configure Absoluto. Quando a posigao relativa &
requerida, configure Relativa.

© | Velocidade Transferéncia da velocidade para a posigao de destino O | Velocidade Transfira a velocidade para a posigao de inicio de
© | Posicao Posicao de destino @) Posicao Posicao de inicio de pressionamento
Parametro que define o quao rapido o atuador alcanga Parametro que define o quao rapido o atuador
o _ a velocidade estabelecida. Quanto maior for o valor alcanca a velocidade estabelecida. Quanto maior
Aceleragao estabelecido, mais rapido alcangara a velocidade O | Aceleragao for o valor estabelecido, mais rapido alcangara a
configurada. velocidade configurada.

Parametro que define o quao rapido o atuador ira
parar. Quanto maior for o volume configurado, mais

O | Desaceleragao o ;
rapido ele parara.

Parametro que define o quao rapido o atuador ira
parar. Quanto maior for o volume configurado,

O | Desaceleragao ar = i
mais rapido ele parara.

Configurar 0.
© Forca de (Se os valores de 1 a 100 forem configurados, a
pressionamento operagao sera alterada para a operagao de
pressionamento.)
- Gatilho LV Nao & necessario configurar.
— locidade de Nao & io configurar.

Torque max. durante a operagao de posicionamento
Forca de movimentago |  (nenhuma alteragao especifica & requerida).

Aread, Area 2 Condicao que liga o sinal de saida de AREA.

Condigao que liga o sinal de saida de INP. Quando o
atuador entra na faixa de [position de entrada], o sinal
de saida INP & ligado. (Nao & necessario altera-lo do
valor inicial.) Quando for necessario que o sinal de
saida saia antes que a operagao seja completada,
aumente o valor.

(O | Posigao de entrada
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A taxa de forga de pressionamento & definida.

A faixa de configuragao difere dependendo do
tipo de atuador elétrico. Consulte o manual de
operacao para o atuador elétrico.

©) Forca de
pressionamento

Condigao que liga o sinal de saida de INP. O
sinal de saida INP & ligado quando a forga
gerada exceder o valor. O nivel de gatilho deve
ser equivalente a forca de pressionamento ou
menos.

© Gatilho LV

Velocidade de pressionamento durante o
pressionamento.

Quando a velocidade é configurada em rapido, o
Velocidade de atuador elétrico e as pegas de trabalho podem
O ser danificados devido ao impacto quando

pressionamento chegam ao fim, portanto, configure um valor
menor. Consulte o0 manual de operagao para o

atuador elétrico.
o) Forca de Torque max. durante a operagao de

movimentagao posicionamento (nenhuma alteracao especifica &
"

Condigao que liga o sinal de saida de AREA.
O | Areal, Area2 a0 que g

Transfira a distancia durante o pressionamento.
Se a distancia transferida ultrapassar a
configuragao, ha uma parada mesmo que nao
esteja em pressionamento. Se a distancia
transferida for ultrapassada, o sinal de saida INP
nao sera ligado.

Posicao de
entrada




Controlador (tipo de entrada de dados de passo)/Motor de passo (Servo/24 VCC) Série LE CP 6
Controlador (tipo de entrada de dados de passo)/Servomotor (24 VCC) Série LE CP 6

TemEo do sinal
Retornar a origem

Fonte de alimentacao 24V
oV
LIG
SVON DESL LAT3
Entrada .
LIG
BUSY
DESL LEJ
SVRE LEL
SETON LEY
Saida
INP . LES
\
\
“ALARM v LEPY
\ . LEPS
\
*ESTOP ‘.“ LER
\
_ iR LEH
Velocidade = 0 mm/s
\
Retornar a origem i I-Ec
\
i Caso o atuador esteja dentro da faixa "em posi¢ao" do paramero basico, 5
i INP ira LIGAR, mas caso nao ligue, permanecera em DESLIGADO. H
*"*ALARM"

"*ESTOP" sdo expressos como circuito negativo-légico.

Examinar o i
Operagdo de posicionamento }

H
H de dados de i
H
IN Le LG
Entrada 15ms : Saida do n° de DESL Entrada ou ' Salda do n° de DESL
0U Mai dados de passo . als ' dados de passo .
DRIVE ~—] DRIVE ~
LIG LIG
ouT ouT
DESL DESL
Saida BUSY : Saida BUSY :
INP . INP A
i
i
P—— \ !
i \ i
\ : \
Y 5 i o omms Velocidade it 0 mm/s
Operagdo de posmlonamento! 4 Operacéo de pressionamento," }
1 Caso o atuador esteja dentro da faixa de "posicao de entrada" dos dados

]

O SO .
! Se a forga de pressionamento atual ultrapassar o valor de |
i y

i

H

H
H
E de passo, INP sera ligado, caso contrario, permanecera desligado. E "gatilho LV" dos dados de passo, o sinal INP sera ligado.

H
*"QUT" é saida quando "DRIVE" é alterado de LIG para DESL.
(Quando a fonte de alimentacéo é aplicada, "DRIVE" ou "RESET" é ligado ou

"*ESTOP" é desligado, e todas as saidas "OUT" estdo desligadas.)

HOLD Redefinir
I LIG LIG
Entrada HOLD | | DESL Entrada | RESET DESL
B LIG LIG
BUSY T
Saida uUs DESL ou DESL
Saida UG
*ALARM
A — DESL
T ARiHIS o
Velocidade — —— 0 mm/s [
HOLD durante a operagao ; J
1 E possivel identificar o grupo de alarme pela combinagao dé
H
H

- sinais de OUT (saida) quando o alarme é gerado. '
* Quando o atuador estd em faixa de posicionamento durante a operagao de
pressionamento, ele ndo para mesmo que o sinal HOLD esteja acionado.

*"xALARM" é expresso como circuito negativo-légico.
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Série LECP6
Série LECA6

Opcionais: Cabo do atuador

[Cabo robético, cabo standard para motor de passo (Servo/24 VCC)]

. Lado do controlador
LE - cp —_ —_ LE-CP-2/Comprimento do cabo: 1,5m,3m,5m . (142) (N do terminal)

(N° do terminal) -L290 do atuador g
A Alqe=B1 =
Comprimento do cabo (L)®m] IE] tI ‘ .\xyi
1 1,5 A6-F—1-B6 i A
onector
153 3 (14,7) 30,7)
5
8 8" LE-CP- (B;RIComprimento do cabo: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m Lado do controlador
IB\ 10* (* Produzido apés o recebimento do pedido) Conector G (142)  (N° do terminal)
15 @ s
TT (N° do terminal Lado do atuador g
Al Bl ——— ~
* Produzido apés o IE“ NI ‘ ‘
recebimento do pedido pe=ilgs T \ o [ Ty
(Somente cabo robético) &l
. 14,7 ©
Tipo de cabo (4. 0.7 | CrecrA € Conector D
Nil Cabo robotico
(Cabo flexivel) Sinal oo Soneciora Cor do cabo | % ominal
S Cabo padrao A B-1 Marrom 2
A A- Vermelho
B B-; Laranja
B A Amarelo
COM-A/COM B Verde
COM-B/— A3 Azul 4
___Protecao____ Cordocabo |30 &0 ot
VCC B-4 Marrom 12
GND (terra) A4 2 4 2 1) Preto 13
A B-5 —t Tt Vermelho 7
A A5 4 T— Preto
B B-6 3 1 3 } Laranja
B A6 v v Preto
o -

[Cabo robético, cabo standard com trava e sensor para motor de passo (Servo/24 VCC)]
LE-CP-[1|-B _l___| LE-CP-é/Comprimento do cabo: 1,5m,3m,5m

Lado do atuador Lado do controlador
(N° do terminal) Conector A § ConectorC_ (14,2)  (N° do terminal)

Compril MBI o i L
;omprimento do cabo (L) [m] ‘IE“I‘ ,\,I . g

5 A6 =-B6 = ~ 5

, Al Bl & :D: —

3 A3 g SH[ b p B

5 (14,7) (@0,7) \onectrB g (1)

re

LE-CP-£8/Comprimento do cabo: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
(= Produzido apés o recebimento do pedido)
20"

Lado do atuador & @
* Produzido apds o

(N° do terminal) Conector A G| g Conector C_  (14,2)  (N° do terminal)
e - === = g 152
recebimento do pedido Al ‘Iilm Bl = j‘ I 1 | E ;:! 6
(Somente cabo robético) A Sy 1 I !

10"
15"

Lado do controlador

O (>|® o w| =

<
~
B6 = —
Com trava e sensor At Bl & . \\ .
V8K O R ®
= T
Conector B o 15
Tipo de cabo (147) @on—— < L 1)
roboti \° do terminal N° do terminal
Nada (Ccat;)o f?bo C(I)) Sinal do conector A Cor do cabo | 4o conector ¢
abo flexivel A B Niarrom
S Cabo padrao A A- Vermelho
B B-: Laranja
B A- Amarelo
COM-A/COM B3 Verde 3
COM-B/— A3 Azul 4
" do terminal
___Protegao___ Cor 4o cab0 |6 unesrd
VCC B-4 £ 7 Marrom 12
GND (terra) A-4 H 4 H 1) Preto 13
A B-5 —t — Vermelho 7
A A5 T L Preto
B B-6 — — Laranja
B A6 v v Preto
- N G0 terminal -1 =
Sinal do conector B
Trava (+) B-1 Vermelho 4
Trava (-) A-1 Preto 5
Sensor (+) Nota) B-3 Marrom 1
Nota) Nao utilizado na série LE. [Sensor ()nota) [ A-3 Azul 2
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Controlador (tipo de entrada de dados de passo)/Motor de passo (Servo/24 VCC) Série LE CP 6
Controlador (tipo de entrada de dados de passo)/Servomotor (24 VCC) Série LE CA6

[Cabo robético para servomotor (Servo/24 VCC)]

LE-CA-

LE-CA-

(N° do terminal)

Lado do atuador

(23,7) Connector A

Lado do controlador

Conector C (14,2)

Comprimento do cabo (L) [m] o] ;CE |:
~0omprimento do cabo 1) I 2
3 3 <
I~
5 5 S LEJ
8 8" S
©
A 10" (14,7) 8 LEL
B 15" Conector B (30,7)
C 20" Conector D LEY
* Produzido apés o
bimento do pedid . N° do terminal N° do terminal
recebimento do pedido Sinal do conector A Cordo cabo |y coociore LES
V] 1 Vermelho 1
\' 2 Branco 2 LEPY
W 3 Preto 3 LEPS
" N° do terminal N° do terminal
Sinal doconectorB| Protegio Cordocabo | 4 onector D ‘ I. E R
vce B-1 / = Marrom 12
GND (terra) A1 — — Preto 13 LEH
A B-2 — — Vermelho 7
A A-2 — — Preto 6
B B-3 T : 1 ‘.‘ Laranja 9 LECCI
B A-3 T T Preto 8
z B-4 I 7 Amarelo 1
z A-4 A, Y, Preto 10
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, — 3

|05

(N° do terminal)

LAT3

Conexéo do material de protegéo

[Cabo robético com trava e sensor para servomotor (24 VCC)]

LE-CA-

Comprimento do cabo (L) [m]

LE-CA--B

Lado do atuador

P———

(30,7)

(N° do terminal)

Lado do controlador

Conector A1~ __ B C tor G o
(23,7) N2 onector (142) 5
1 15 r—» Conector A2 < g | (N° do terminal)
3 7 ~|
3 i ] 1 2
5 5 i 3 4
8 8 1
A 10*
. \ I —
B 15 _
<
c 20° 14,7 lg
* Produzido ap6s o (47) (30,7) -
recebimento do pedido Conector B | Conector D
Com trava e sensor
o N° do terminal N° do terminal
Siel do conector At Cordocabo |5 conector G
[§) 1 Vermelho 1
\ 2 Branco 2
w 3 Preto 3
‘ N° o terminal N° do terminal
Sinal doconectorA2 | Protecdo Cordo cabo 4, sonector D
VCC B-1 = = Marrom 12
GND (terra) A1 — f ‘,\ Preto 13
A B-2 — — Vermelho 7
A A-2 1 : t : Preto 6
B B-3 T T L ; Laranja 9
B A3 - - Preto 8
Vi B-4 \ e Amarelo 11
z A4 — v Preto 10
roor E RO — 3
Sinal ’a‘;ggr:gmpgl Conexdo do material de protegdo
Trava (+) B-1 Vermelho 4
Trava (-) A-1 Preto 5
Sensor (+) Nota) B-3 Marrom 1
Nota) Nao utilizado na série LE. | Sensor (-) Noa) A-3 Preto 2
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Série LECP6
Série LECA6

OEEa : cabo E/S
LEC-CN5-

Comprimento do cabo (L) [m]

1 1,5
3 3
5 5

Opcao: conjunto de filtro de ruidos para servomotor (24 VCC)

*Tamanho do condutor: AWG28

B1 At

B13 A13

(N° do terminal)

Lado do controlador Lado do CLP
—_
2 Al
s :
I A13
3 = %
s | B13
N°do pino | Cordo | Marca | Cor do N°do pino| Cordo | Marca | Cor do
conector isolamento | pontilhada ponto conector isolamento | pontilhada ponto
A1 laro| m Preto B1 Amarelo | B B |Vermelho|
A2  [Marrom-claro| m \Vermelho| B2 Verde-claro | 1l W Preto
A3 Amarelo | m Preto B3 Verde-claro | 1l W Vermelho|
A4 Amarelo | m \Vermelho| B4 Cinza L] Preto
A5 Verde-claro | m Preto B5 Cinza [ B ] Vermelho|
A6 Verde-claro | m Vermelho| B6 Branco | H W Preto
A7 Cinza ] Preto B7 Branco | M W Vermelho|
A8 Cnza | m Vermelho B8 W EE | Preto
A9 Branco | m Preto B9 |m laro| H W W Vermelho|
A10 Branco | m Vermelho B10 Amarcio | H B M | Preto
A1 M o] m m Preto B11 Amarelo | l W B |Vermelho
A12 M lo] m M [vermelho B12 | Verdeclaro | M W Preto
A13 Amarelo | m m Preto B13 | verde-claro | M \Vermelho|
— Shi

LEC—-NFA

Contelidos do conjunto: 2 filtros de ruidos (produzidos por WURTH ELEKTRONIK: 74271222)

(33,5)

* Consulte o Manual de Operacao para instalagdo da série LECA6.

110

— N
| — Y
(42,2) (28,8) g



Série LEC

(Compativel com Windows®XP, Windows®7)

Kit de configuracao do controlador/LEC-W2

Como Eedir

@ Software de configuragao L EC - W2

do controlador

(@ Cabo de p
comunicagao (3 Cabo USB
(tipo A-mini B)

Controladores compativeis/Driver

—lll\%ﬂ

@ Kit de configuragéo do controlador
(Japonés e inglés estao disponiveis.)

Contetido

PC (@ Software de configuragao do controlador (CD-ROM)
(2) Cabo de comunicacao
® Cabo USB
(Cabo entre o PC e a unidade de converséo)

Controlador do motor de passo (Servo/24 VCC) Série LECP6

Controlador de servomotor (24 VCC)

Série LECA6

Driver de motor de passo (tipo de entrada de pulso) Série LECPA

Requisitos de hardware

SO Windows®XP (32 bits),
Windows®7 (32 bits e 64 bits).

Maquina compativel com IBM PC/AT

Interface de

. Portas USB 1.1 ou USB 2.0
comunicagao

Display XGA (1024 x 768) ou mais

*Windows® e Windows®7 sao marcas registradas da Microsoft Corporation nos Estados Unidos.
* Consulte o site da SMC para obter informagoes atualizadas da versao, http://www.smcworld.com

ExemEIo de tela

Exemplo de tela em modo facil

D
i = rnoma| son | senmon
Step No. Position Spesd Force
No 0 050 w0 mn/e 80 % ——
Status Joe Speed
aarm | svee | susy | mp | seTon - ~ | TestoRv
Step Data
Mo. MWove N | Spes | Posilion | PushingF PushingSe In pos 3

| /s m 3 ¥ m

0 dbsolute 100 5.00 0 .00

1 Absolute 0o 1000 0 0 R
|2 absotute 0o z0.00 0 0 100

3 Absolute 200 30,00 0 0 100

4 dbsolute 200 40,00 0 0 100

5 Absolute a0 50.00 0 0 .00
[ lute a0 8000 0 0 R
|7 absotute a 70.00 0 0 1.00
|8 absolute a0 0.0 0 0 1.00
|8 #bsolute 500 80,00 0 0 1.0 v
Move Speed: 20 [mm/sec] Move distance Move

(O — - +

Resdy ~10000 ~ 30000

Exemplo de tela em modo normal

Facil operagéo e configuragéo simples

@ Permite configurar e exibir os dados de passo do atuador,
como posigo, velocidade, forga, etc.

@ A configuragao dos dados de passo e o teste do acionamento
podem ser realizados na mesma pagina.

® Pode ser usado para ativar e movimentar em uma faixa
constante.

Configuragao detalhada

@ Os dados de passo podem ser configurados em detalhe.

@ Os sinais e status do terminal podem ser monitorados.

® Os para podem ser i

® JOGe i em i retorno a origem, teste de operagéo e

teste de saida de forca podem ser realizados.
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Série LEC C € ¢ us
Teaching Box/LEC-T1

Como Eedir
LEC-T1-3[J|G

Interruptor d . L

hlﬁ,ﬂ',f;;;’; < Teaching box Interruptor de habilitacéo

(Opcional)—\ i ‘ Nada ‘ Nenhum
Comprimento do cabo [m] \ S \Equ.pm com um interruptor de hab.u:acao\

* Chave de intertravamento para a fungéao
jog e de teste

; Idioma inicial

9 0] Japones ‘ Interruptor de parada

] ‘ E ‘ Ingle ‘ \ G ‘Equlpadocom \nterruptordeparada‘
. gles

|

* O idioma exibido pode ser modificado para inglés ou japonés.

EsEecificagées

ltem Descrigao
Fungées padréo Sensor Interruptor de parada, Interruptor de habilitagao (Opcional)
* Display de caracteres chineses |comprimento do cabo [m] 3
* O interruptor de parada é fornecido. | ncapsulamento IP64 (Exceto conector)
Faixa de temperatura de trabalho [°C] 5a50
Opcionais Umidade relativa [%UR] 90 ou menos (Sem condensagao)
¢ O interruptor de habilitagéo é fornecido.| Peso [g] 350 (Exceto cabo)

[produtos em conformidade com a CE]

A conformidade com EMC da teaching box foi testada com controlador de motor de passo série LECP6
(servo/24 VCC) e um atuador aplicavel.

[produtos em conformidade com a UL]

Quando a conformidade com a UL for requerida, o atuador elétrico e o controlador deverao ser usados
com uma fonte de alimentagao UL1310 Classe 2.

Modo facil

Fluxograma de operagdes do menu

Funcao Detalhes
- - Menu Dados
Dados de passo |+ Configuragao de dados de passo
P - Dados N° de dados de passo

Deslocamento | Operagao de deslocamento Monitor Ajuste de dois itens selecionados a seguir

« Retornar a origem Deslocamento Ver. 1.#x:
T + Operagao de 1 passo Teste Posicao, velocidade, forga, aceleragao, desaceleragaq

este * Retornar a origem ALM Ver. 2.xx: ) )
Ajuste TB Posicao, velocidade, forga de
« Exibi¢ao do eixo e n° dos dados de passo. MOD, Gatilho LV, velocidade de pressionamento, forga de

Monitor - Exibicao de dois itens selecionados de movimentagao, area 1, area 2, posigao de entrada

posicao, velocidade, forga. -
Monitor
ALM - Display de alarme ativo Exibigao do n° de passo
* Reiniciar alarme Exibigao dos dois itens selecionados a seguir
+ Reconexao do eixo (Ver. 1.**) (Posicao, velocidade, forca)
+ Ajuste do idioma exibido
. (Ver. 2.7*) Deslocamento
Ajuste TB . |— Retornar a origem

Ajuste do modo facil/normal
Ajuste dos dados de passo e selecao
dos itens do monitor modo facil

Operagao de deslocamento

Operacao de 1 passo

ALM

=1 Display de alarme ativo
Reiniciar alarme

Ajuste TB

Reconexao do eixo (Ver. 1.**)
Japonesf/ingles (Ver. 2.**)
Facil/normal

Item de configuragao
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Modo normal

Teaching box Série LEC

Fluxograma de operacoes do menu

22.5

LAT3
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Funcao Detalhes Menu Dados de passo
Dados de passo| * Configuragao de dados de passo Dados de passo N° de dados de passo
— - — Parametro MOD de movimento
Parametro « Ajuste dos parametros Monitor Velocidade
« Operagzo de deslocamento/Movimento Teste —r— PoOsicao
em velocidade constante ALM Aceleragao
* Retornara origem Arquivo Desaceleragao
« Teste de acionamento Aiuste TB E d . t
Teste (Especifique no maximo 5 dados de Juste 0'93 € pressionamento
passo e opere.) Reconectar Gatilho LV
- Saida forcada Velocidade de pressionamento
(Saida de sinal forgada, Saida de Forga de movimentagao
terminal forcada) Area i, 2
+ Monitor do driver Posigao de entrada
* Monitor do sinal de saida Parametro
Monitor * Monitor do sinal de entrada |_Basico =
* Monitor do terminal de saida ORIG Configuragéo ORIG
+ Monitor do terminal da entrada
« Display de alarme ativo M‘?n'tor Monitor DRV
ALM (Redefinir alarme) _ . Acionamento Posicao, velocidade, torque
. I:l)lsplay da gravagzo de registro de Sinal de saida T N de passo
aarme [ Sinal de entrada N° do Gltimo passo
+ Salvar dados A Terminal de saida
Salve os dados e parametros 'do passo Terminal de entrada Monitor do sinal de saida I_E
do controlador que esta sendo
utilizado para comunicagao (& Teste —{ Monitor do sinal de entradq
possivel salvar quatro arquivos, com JOG/MOVE
um conjunto de dados de passo e || Retornar 2 ORIG Monitor do terminal de saida
Arquivo para_me1ros definidos  como  um Teste de acionamento
arguivo). Saida forpad
« Carga para o controlador aida forgada
Carrega os dados salvos na teaching
box no controlador que esta sendo gt:':’ll.ls Statig
utilizado para comunicagao. G 20 d istro de ALM Dis_p\_ay de alarme ativo
- Apagar os dados salvos. ravagao ae registro ae Reiniciar alarme
- Protecao do arquivo (Ver. 2.**) A
(Modo facil/normal) Carga para o controlador
« Ajuste do idioma Apagar arquivo
(Japongs/ingles) R;g:e%ag)do arquivo
Ajuste TB « Ajuste da luz de fundo —
« Ajuste de contraste do LCD Ajuste TB
« Ajuste de som do bipe Facil/normal
+ Conexao max. do eixo Idioma
« Unidade de distancia (mm/polegada) Luz de fundo
Reconectar * Reconexao do eixo B g:; r:raste doLCD
Conexao max. do eixo
Senha
Unidade de distancia
—{ Reconectar
Dimensoes
—
34.5
Bacch
N° Descrigao Fungao
1 |LCD Uma tela de cristal liquido (com luz de fundo)
2 |Anel Um anel para pendurar a teaching box
3 |Interruptor de parada Quando'ollnterruptor e pre§5|9nado, ele tr_avla e para.
A trava & liberada quando é virada para direita.
4 | Protetor do interruptor de parada. UM protetor para o interruptor de parada

Interruptor de
5 |habilitagao
(Opcional)

incluidas.

Evita operagao involuntaria (operagao inesperada)
da fungao teste de deslocamento.
Outras fungdes, como alterar dados, nao sao

6 |Chave comutadora

Sensor para cada entrada

7 |Cabo

Comprimento: 3 metros

8 |Conector

Um conector conectado ao CN4 do controlador
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Unidade de gateway

Série LEC-

A\ Cuidado

[produtos em conformidade com a

CE]
A conformidade com EMC foi
testada ao combinar a série

[ LeC- G2

Protocolos Fieldbus apli

Comoeemr

outros equipamentos elétricos
e cabeamento. Portanto, a
conformidade com a diretiva
EMC nao pode ser certificada
para os componentes da SMC
incorporados aos equipamen-
tos do cliente em condicoes
reais de operagao. Como
resultado, & necessario que o
cliente verifique a conformi-
dade com a diretiva EMC para
0 maquinario e o equipamento
como um todo.

[produtos em conformidade com a UL]
Quando a conformidade com a
UL for requerida, o atuador
eletrico e o controlador
deverao ser usados com uma
fonte de alimentagao UL1310
Classe 2

BT LEC-

LEC-CGD |,

-

Nota) O trilho DIN nao esta incluso.

Peca separadamente.

LEF de atuador elétrico e a MJ2 CC-Link Ver. 2.0 q
sAélrEi?\/ILCEg de cgnt(rjoladorf_ DN1 DeviceNet™ Montage!

lepende da configura- - -
¢ao do painel de controle do PR1 PROFIBUS DP [ Nada |Montagem com ‘
cliente e da relacao com EN1 EtherNet/IP™ ‘ D Neta) ‘ em trilho DIN‘ 5 L

e
TIpO de cabo
["1_[Cabo de comunicagao| do cabo L
|2 cabo entre derivagd ] K 03m Cabo de comunicacdo F
L 0,5m e —
1 1im \

Conector de derivacao

LEC-CGR

Cabo entre derivagoe:

o

Espe acoes
Modelo LEC-GMJ2 LEC-GDN1 LEC-GPR1 LEC-GEN1
Sistema apicivel [Fieldbus CC-Link DeviceNet™ PROFIBUS DP EtherNet/IP™
|Versao Mt ) Ver. 2.0 Verszo 2.0 V1 Versao 1.0
156 k/625 ki2,5 M 9,6 k/19,2 k/45,45 k/
Velocidade de comunicagéo [bps] /5M/10M 125 k/250 kiS00 k | 93,75 k/187,5 k/500 ki 10 M/100 M
1,5 M/3 M/6 M/12 M
Arquivo de ao Noa2) — Arquivo EDS Arquivo GSD Arquivo EDS
Especificagées de 4 estagoes | Enirada 896 pontos
comunicagio firea de ocupagéio de E/S (gg:zasraas s;g:gg‘sa;;?ms Entrada de 200 bytes |Entrada de 57 palavras Entr'ada de 256 bytes
o | s plavas Saida de 200 bytes | Saida de 57 palavras | Saida de 256 bytes
vezes)
Fonte de aimentagao "’"‘““"""""""""‘"‘“ m= - 11a25VCC -
pera comunieaie [ Consumo de corterte tera [mA] _ 100 —
do conector de i Conector (Acessorio) | Conector (Acessorio) D-sub RJ45
de ter a Nao incluso Nao incluso Nao incluso Nao incluso
Tensao da fonte de &0 [V] Neta® 24 VCC +10%
Ci de [N&o conectado a teaching box 200
corrente [mA] \f‘ a teaching box 300
Terminal de saida EMG 30VCC1A
Especificagdes do Controladores aplicaveis - Serie LECP6, Série LECA6
Velocidade de comunicagao [bps] ** ¥ 115,2 k/230,4 k
Nimero méx. de controladores conectéveis "=| 12 I 8 Notas) I 5 I 12
Acessorios Conector da fonte de conector de % ‘ Conector da fonte de alimentagao
Faixa de de trabalho [°C] 0 a 40 (Sem congelamento)
L relativa [%UR] 90 ou menos (Sem condensagao)
Faixa de dear [°C] -10 a 60 (sem congelamento)
L relativa de ar [%UR] 90 ou menos (Sem condensagao)
Peso [g] 200 (Montagem com parafuso), 220 (Montagem em trilho DIN)

Nota 1) Observe que a versao esta sujeita a alteragao.

Nota 2) Cada arquivo pode ser transferido por download no site da SMC, http://www.smcworld.com
Nota 3) Ao utilizar uma teaching box (LEC-T1-0J), configure a velocidade de comunicagao em 115,2 kbps.
Nota 4) Um tempo de resposta de comunicagao para 1 controlador & de aproximadamente 30 ms.

Consulte "Diretriz para o tempo de resposta de comunicagao" para os tempos de resposta quando varios controladores sao conectados.

Nota 5) Para entrada de dados de passo, até 12 controladores conectaveis.

Nota 6) Quando a conformidade com UL for requerida, o atuador elétrico e o controlador deverao ser usados com a fonte de alimentagao UL1310 Classe 2.
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Unidade de gateway Série LEC-G

Diretriz para o tempo de resposta da comunicacao

O tempo de resposta entre a unidade de gateway e os controladores depende do numero de controladores conectados a unidade de gateway.

Para o tempo de resposta, consulte o grafico abaixo.

400

350

300

Tempo de resposta (ms)
n
o
o
N

/4/

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
Numero de controladores conectaveis (unidade)

11

12
* Este grafico mostra os tempos de retardo entre a unidade de

gateway e os controladores.

Dimenso6es
Montagem com parafuso (LEC-GLI])
Protocolo Fieldbus aplicavel: CC-Link Ver. 2.0

(35) (85)
045 82
Para montagem 4
do corpo o
N
Bl 3 {

‘ 18,2
4.5
Para montagem do corpo

Protocolo Fieldbus aplicavel: PROFIBUS DP
(87,9)

24,5 82
Para montagem 1
do corpo L
I—
N
= g
E
. :‘
‘ 18,2
4,5

Para montagem do corpo

O tempo de retardo da rede Fieldbus nao esta incluso.

Protocolo Fieldbus aplicavel: DeviceNet™

(35) (85)
245 31 82
Para montagem
do corpo »«1
o
g &

18,2

Para montagem do corpo

Protocolo Fieldbus aplicavel: EtherNet/IP™

(35) 85
045 = |3 82
Para montagem 1
io corpo L
o

170
152,2

161

‘ 18,2
4.5
Para montagem do corpo

A marca registrada DeviceNet™ & uma marca comercial da ODVA. EtherNet/IP™ & uma marca registrada da ODVA.
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Série LEC-G

Dimensoes
Montagem em trilho DIN (LEC-GCICICID)
Protocolo Fieldbus aplicavel: CC-Link Ver. 2.0 Protocolo Fieldbus aplicavel: DeviceNet™

(35) (85) (35) (85)
31 82 31 82

170
152,2
170
152,2

193,2 (Ao remover o trilho DIN)
187,3 (Ao travar o trilho DIN)
193,2 (Ao remover o trilho DIN)
187,3 (Ao travar o trilho DIN)

(95)

(95)

)

* Montavel em trilho DIN (35 mm) * Montével em trilho DIN (35 mm)

Protocolo Fieldbus aplicavel: PROFIBUS DP Protocolo Fieldbus aplicavel: EtherNet/IP™

(87,9) (85)
82 82
1 1
—/jk e
2| g| 2| 2
Q| o d Qo H
22 22
EE o S
MECESEN 21 e
Q3 |- o3
g g g g
oo 8 o
o I ol <
< o < o
g8 g &
(2] o
-t |
= 08 7 (95)
2 Montavel em trilho DIN (35 mm) * Montavel em trilho DIN (35 mm)
Trilho DIN L
AXT100-DR-CJ 12,5 (espagamento) | 5,25 75
*Para [J, insira um numero da linha "N°" na tabela abaixo. |1
Consulte as dimensoes acima para saber as dimensées de montagem. ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ 3 ‘S", -
w0
a
1,25
LN

Dimenséo L [mm]

N [ 1 [ 2] 8] 456 789 J1o]11][12]1[14]15]16] 17 ] 18] 19 ] 20
L | 23 [355] 48 |605| 73 [ 855 98 [1105] 123 [ 1355 148 | 1605 | 173 [ 1855 | 198 | 2105 | 223 | 2355 | 248 | 260,5
N° [ 21 [ 22 [ 23 [ 24 | 25 [ 26 | 27 | 28 | 29 [ 30 | 31 [ 32 [ 33 | 34 | 35 | 36 | 37 | 38 | 39 | 40
L | 273 [2855] 298 |310,5] 323 [3355| 348 [ 3605 | 373 | 3855 | 398 | 4105 | 423 | 4355 | 448 | 4605 | 473 | 4855 | 498 | 5105

A marca registrada DeviceNet™ & uma marca comercial da ODVA. EtherNet/IP™ & uma marca registrada da ODVA.
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Controlador nao programavel

Série LECP1

Como pedir

-[LEFS16A-400]

LECP 1[N]

Controlador

Referéncia do atuador

Opcionais
Montagem com parafusos
|_D " | Montagem em tiilho DIN

Motor compatlvel
[_P_] Motor de passo (Servo/24 VCC)

(Exceto especificagdes de cabo e opgdes de atuador)
Exemplo: Insira "LEFS16A-400" para
LEFS16A-400B-R17N1.

Nota) O trilho DIN n&o esta incluso.
Numero de dados de passo (pontos) Pega separadamente.

\ 1 \ 14 (n&o programéavel) \

Comprimento do cabo de E/S [m]

Nada Sem cabo
Tipo E/S paralela 1 1,5
[N]T NPN | 3 3
[P[ PP ] 5 5

= Quando o tipo equipado com controlador é
selecionado ao pedir a série LE, vocé nao
precisa pedir este controlador.

A\ Cuidado

[produtos em conformidade com a CE]

A conformidade com EMC foi testada ao combinar a série LEF de atuador elétrico e a série LEC de
controlador.

A EMC depende da configuracdo do painel de controle do cliente e da relagdo com outros equipamentos
elétricos e cabeamento. Portanto, a conformidade com a diretiva EMC néo pode ser certificada para os
componentes da SMC incorporados aos equipamentos do cliente em condigoes reais de operagédo. Como

O controlador é vendido como uma
unidade simples depois que o atuador
compativel é definido.

Confirme se a combinagdo do
controlador e do atuador esta correta.

resultado, é necessario que o cliente verifique a conformidade com a diretiva EMC para o maquinario e o

equipamento como um todo.
[produtos em conformidade
Quando a conformidade com

uma fonte de alimentagdo UL1310 Classe 2.

* Consulte o manual de operacao ao utilizar estes
produtos. Baixe-0 em nosso site,
http://www.smcworld.com

com a UL]
a UL for requerida, o atuador elétrico e o controlador deveréo ser usados com

Especificacoes

Especificacoes basicas

ltem

LECP1

Motor

Motor de passo (Servo/24 VCC)

Fonte de alimentacao "= "

Tenséo da fonte de alimentagéo: 24 VCC +10%, Consumo méax. de corrente: 3A (Pico 5A) Not22)
[Incluindo a energia de direcionamento do motor, a fonte de alimentagdo de controle, parada e liberagdo da trava]

Entrada paralela

6 entradas (isolamento fotoacoplador)

Saida paralela

6 saidas (isolamento fotoacoplador)

Pontos de paradas

14 pontos (Nimero da posicdo de 1 a 14(E))

Encoder compativel

Fase incremental A/B (800 pulso/rotagéo)

Meméria EEPROM
de LED LED (verde/vermelho) um de cada
Display de LED de 7 entos "9 |Os nimeros do display de 7 e de 1 digito estdo expressos em is ("10" @ "15" em n(meros decimais &0 expressos como "A" a "F")

Controle de travamento

Terminal de liberagao forcada de trava a4

Comprimento do cabo [m]

Cabo de E/S: 5 ou menos, Cabo do atuador: 20 ou menos

de resfri;

Ventilacdo natural

Faixa de temperatura de trabalho [°C]|

0 a 40 (Sem congelamento)

Umidade relativa [%UR]

90 ou menos (Sem condensagéo)

Faixa de temperatura de armazenamento [*C]

-10 a 60 (sem congelamento)

Umidade relativa de armazenamento [%UR]

90 ou menos (Sem condensagéo)

Resisténcia do isolamento [MQ]

Entre o alojamento e o terminal SG: 50 (500 VCC)

Peso [g]

130 (montagem de parafuso), 150 (montagem em trilho DIN)

Nota 1) N&o utilize fonte de alimentagéo de energia do "tipo de prevencéo de corrente de partida" para a fonte de alimentagc@o de energia do controlador. Quando a
conformidade com a UL for requerida, o atuador elétrico e o controlador deveréo ser usados com uma fonte de alimentagédo UL1310 Classe 2.
Nota 2) O consumo de energia se altera dependendo do modelo do atuador. Consulte cada manual de operag&o do atuador etc. para detalhes.

"15" em nimeros

Display decimal 10

Display hexadecimal A
Nota 4) Aplicavel a trava sem

Nota 3) "10" a

decimais sdo exibidos no LED de 7 segmentos como a seguir.

b c dEF
1 12 13 14 15

b c d E F
magnetizagao.
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Série LECP1

Detalhes do controlador

N° | Display Descrigao Detalhes
©O) ® | PWR LED dafontede | Fonte de alimentagao LIG/Servo LIG: Verde se acende
alimentagao Fonte de alimentagao LIG/Servo DESL: Verde pisca
@ @ ALM LED do alarme Com alarme : Vermelho se acende
Configuragao de parametro : Vermelho pisca
® - Tampa Mudanca e protec&o do interruptor de modo
(Fechar a tampa depois de mudar a posigao do interruptor)

@ - EG Aterramento da estrutura (apertar o parafuso com a porca

ao montar o controlador. Conectar o fio terra.)

/® ® — Sensor de modo Alterna entre os modos manual e automatico.

® — LED de 7 segmentos | Posigao parada, o valor definido por i e as informagbes de alarme sao exibidas.
@ SET Botao Set (definir) | Decidir as configuracdes ou a operagao de acionamento no modo manual.
® — Sensor de selegao de posicao | Designar a posicao para acionamento (1 a 14) e a posigao de origem (15).
(@ | MANUAL | Botzo de avango manual | Realizar o deslocamento manual e continuo.
() Botao de reversao manual| Desempenhar o deslocamento reverso manual e continuo.
() | SPEED | interruptor de velocidade de avanco | 16 VElOCidades de avango estao disponiveis.
@ Interuptor de velocidad ce reversio | 16 velocidades de reversao estao disponiveis.

3 ACCEL | interruptor de aceleragao de avanco | 16 passos de aceleragao de avanco estao disponiveis.
(@) Interruptor de aceleragao de reversao | 16 Pass0s de aceleragao de reversao estao disponiveis.
® CN1  onector da fonte e aimentagaq Conectar o cabo da fonte de alimentagao.

@ @® | CN2 Conector do motor | Conectar o conector do motor.

@ CN3 Conector do encoder | Conectar o conector do encoder.

® CN4 Conector de E/S | Conectar o cabo E/S.

G

Como montar

Montagem do controlador mostrada abaixo.

1. Parafuso de montagem (LECP10-[)
(Instalagdo com dois parafusos M4)

2. Aterramento
Apertar o parafuso com a porca ao montar o
fio terra como mostrado abaixo.

- Parafuso M4

Mcwo com terminal de crimpagem
Arruela dentada

@B

Fio terra

Direcao de montagem I::>

Diregdo de montagem |::>

Controlador
Nota) Quando o tamanho 25 ou mais da série LEF sao utilizados, o espago entre os controladores deve ser de 10 mm ou mais.

A\ Cuidado

eParafusos M4, cabo com terminal de crimpagem e arruela dentada ndo estéo inclusos.
Assegure-se de executar a sequéncia do aterramento para garantir a tolerancia a ruidos.

*Use uma chave de fenda de relojoeiro do tamanho exibido abaixo ao mudar a
posicéo do sensor i e o valor configurado do sensor de velocidade/aceleragéo !1 a !4.

Tamanho
Larguradaponta L:2,0a24[mm]
Espessura da ponta W: 0,5 a 0,6 [mm] wi-

Visdo aumentada da ponta
da chave de fenda
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Controlador néo programével Série LECP1

Dimensoes

Parafuso de montagem (LEC[]1[](J-[])
38

36,2 85

04,5 12
para montagem do corpo I~

H

45

LAT3

-
m
-

==
m|m
| —

110
101
86

el |[—
a3 | =<

- LER
ggsra montagem do co?[;o LEH
LECT

Conector de E/S CN4

Conector do encoder CN3

Conector de motor CN2
CN3 ———

Conector da fonte de alimentagéo CN1

Montagem em trilho DIN (LECLJ1JID-L1)

38
sl 36,2 85 11,5
St
4
N
¥
N
L
z| z|
a| gl 0
o of e e et @
£ =
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Série LECP1

Exemplo de cabeamento 1

)Conector da fonte de alimentacdo: CN1

Terminal do conector da fonte de alimentagcdo CN1 para LECP1

Nome do terminal Cor do cabo| Funcao Detalhes
. Os terminais M24V/C24V/BK RLS
ov Azul | Alimentagao comum (-) | -
sa0 comuns (-).
Maay |Branco | Fonte de alimentagao Fonte de alimentagao do motor
do motor (+) (+) fornecida para o controlador
c Marrom| Fonte de alimentagao | Fonte de alimentagao de controle
24V de controle (+) (+) fornecida para o controlador
BK RLS | Preto | Liberagao da trava (+)| Entrada (+) para liberagao da trava)

Exemplo de cabeamento 2

‘Conector de

E/S paralelo: CN4

HENPN

Fonte de alimentagao 24

Cabo da fonte

*Ao conectar um conector da fonte de alimentagao CN1, utilize o cabo da fonte de alimentagao (LEC-CK1-1).
* O cabo da fonte de alimentagao (LEC-CK1-1) & um acessorio.

de alimentacéo para LECP1 (LEC-CK1-1)

ﬂ@] E%j rd -

HEEPNP

* Ao conectar um CLP, etc., ao conector de E/S paralelo CN4, utilize o cabo de E/S (LEC-CK4-m.
* O cabeamento deve ser alterado dependendo do tipo de E/S paralela (NPN ou PNP).

Fonte de alimentagao 24

CN4 VCC para sinal de E/S CN4 VCC para sinal de E/S
COM+ 1 {5 COM+ 1 {4
com- | 2 com- | 2
ouTo 3 ouTo 3 —{argd
OuT1 4 OuT1 4 —Larcd
ouT2 5 ouT2 5 |—fargd
ouT3 6 ouT3 6 —Largd
BUSY 7 BUSY 7 +—Largd
ALARM 8 ALARM 8 —Lagd
INO 9 — —1 INO 9 — —1
IN1 10— IN1 10— —1
IN2 "= 1 IN2 "
IN3 12— IN3 12— —1
RESET | 13 [— ——9 RESET | 13 |—
sToP | 14 |— — STOP | 14 |— —
Sinal de entrada Sinal de saida
Nome Detalhes Nome Detalhes
COM+ Conecta a fonte de alimentagao 24 V para sinal de entrada/saida Fica ligado quando o ou B
COM- Conecta a fonte de 0V para sinal de (A saida esta instruida na combinagao de OUTO a 3.)
« Instrugao para acionamento (entrada com uma combinagao de INO a IN3) OUT0 a OUT3 Por exemplo - (operagao completada para a posigao n° 3)
+ Instrugao para retornar & origem (INO a ING todas LIGADAS simultaneamente) ‘ OouT3 ‘ ouT2 ‘ OuUT1 ‘ ouTo ‘
INO a IN3 Por exemplo - (instrugao de acionamento para a posi¢ao n° 5) ‘ DESL ‘ DESL ‘ LIG ‘ LIG ‘
\ IN3 \ IN2 IN1 \ INO \ BUSY Saida habilitada quando o atuador esta em movimento
[ DEst | uG | DESL | LG | *ALARM M) | Saida desabilitada quando um alarme & gerado ou o servo desligadol
20 do alarme e i a0 de operagao Nota) Sinal do circuito de logica negativa (N.F.)
RESET Durante a operagao: parada de desaceleraczo a partir da posicao onde
ocorreu a entrada do sinal (servo & mantido LIG)
Enquanto o alarme estiver ativo: reiniciar o alarme
STOP Instrugao para parar (apos a parada de desaceleragao méaxima, servo DESLIGADO)|
Tabela de a0 das posicdes [INO - IN3] de sinal de entrada O: DESL @: LIG Tabela de a0 de posi¢des [OUTO - OUT3] de sinal de saida O: DESL @: LIG
Umero da posicad IN3 IN2 IN1 INO Umero da posicad ouT3 ouT2 OuT1 ouTo
1 O o 0] [ ] 1 ) (0] (0] [ ]
2 o o [ ) O 2 ) o [ ] 0]
3 O o [ ) [ ] 3 0] (0] [ ] [ ]
4 o [ ] o (0] 4 0] [ ) (0] o
5 o [ ] o [ ] 5 ) [ ) (0] [ ]
6 o [ ] [ ) (0] 6 0] [ ) [ ] o
7 o [ ] [ ) [ ] 7 ) [ ) [ ] [ )
8 [ ] ) 0] O 8 [ ] (0] (0] 0]
9 [ ] ) o [ ] 9 [ ] (0] (0] [ ]
10 (A) [ ) (@] [ ] o 10 (A) [ ] o [ ] (o]
11 (B) [ ) (@] [ ] [ ] 11 (B) [ ] [e) [ ] [ ]
12(C) [ ) [ ] (o) o 12(C) [ ] [ ] o (o]
13 (D) [ ) [ ] [e) [ ] 13 (D) [ ] [ ] o [ ]
14 (E) [ ) [ ] [ ] o 14 (E) [ ] [ ] [ ] (o]
Retornar a origem [ ] [ ] [ ) [ ] Retornar a origem [ ] [ ) [ ] [ )
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Controlador ndo programavel Série LECP1

Tempo do sinal

(1) Retornar a origem

24V
1IN0-3 todas LIGADAS | ov

1 DESL LAT3
“ﬁ LIG
—— — DESL

Fonte de alimentagcao I

Entrada INO-3

H

BUSY

-
m
-

Saida OuT0-3

—
m
—

*ALARM

—
m
-

Liberar
Reter

Trava externa

,_
m
=<

—
m
(7]

Velocidade / 0 mm/s

ILIG apos a inicializagao do sistema do controlador
L il

—r
mm
-l
wn<

Retornar a origem

! Sinais de saida para OUTO, OUT1, OUT2, OUT3 |
{ ficam LIG quando o retorno a origem & concluido. |
:

-
m
=

*"*ALARM" é expresso como circuito negativo-légico.

—
m
==

—
m

(2) Operacao de posicionamento (4) Parada através do sinal STOP (parar)
Fonte de alimentagao 24V Fonte de alimentagao 24V
oV oV
LIG LIG
Entrada | INO-3 |/ /] DESL INO-3 DESL
oA - LG Entrada
ouTo-3 7/ 777 SsTOP
/I. - r ALl DESL
Saida \n H LIG
BUSY | ] : ouTo-3
—— by " . DESL
q Liberar o
Trava externa H Saida BUSY
1 Reter — \ .
i —_ AR
it *ALARM | 4 !
Velocidade - - ,' 0 mm/s + :
Operagéo de posicionamento | — H Liberar
: Trava externa | H
+ + Reter
s sinais de saida OUTO-3 ficam LIGADOS no mesmo estado | i
/e a entrada INO-3 ou quando o posicionamento for completado. | /
H : ,.
Velocidade Parada com o sinal de STOP (parar) 0 mm/s
durante a operagao de posici
(3) Parada por interrupgao (Parada para reiniciar)
" = 24V
Fonte de alimentagao s e s
¢ ov (5) Reiniciar alarme
Lia ! Reiniciar alarme
IN0-3 V/////1 DESL UG
Entrada H 4 Entrada | RESET
H / . . DESL
RESET i / I I ey
X . LG
v ; Said “ALARM | |
o/ LiG aa DESL
0ouTo-3 / :
L DESL !
Saida A\ 1 b
BUSY | | * *"*ALARM" é expresso como circuito negativo-logico.
—_— y .
Trava externa Liberar
Reter
Velocidade 0 mm/s
Parada por corte durante a
peragdo de posici
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Série LECP1

Opcionais: cabo do atuador

[Cabo robético, cabo standard para motor de passo (Servo/24 VCC)]

1 Lado do controlador
_— —_ —_ -CP-3 i . —_—
LE cp LE-CP: 5/Comprlmento docabo: 1,5m,3m,5m Conector G (142) (N° do terminal)
(N° do terminal Lado do atuador o
A== Bl 8
Comprimento do cabo (L) [m] IE] ,\"i ‘ \xli
A6 F=HB6 =
1 1,5 Conector A
3 3 (147) (30.7) L
5 5 8B . .
: & LE-CP-p c/Comprimento do cabo: 8m, 10 m, 15m, 20 m | .4, 45 controlador
_ (* Produzido apds o recebimento do pedido) N
A 10 Conector C_ (142)  (N° do terminal)
wn
B 15" (N° do terminal) _Lado do atuador ‘g
c 20" Ale=rB1 —
& Produzido apés o recebimento do A6 IE] B6 v':i ‘ \ o [ Ty
pedido (Somente cabo robético) [N @)
. (14,7) Conector A §
Tipo de cabo (30,7) | e &
Nada Cabo robotico
o : IN° do terminal N° do terminal
(Cabo flexivel) Sinal 50 conector A Cor do cabo |y oo S
S Cabo padrao A B-1 Marrom 2
A A- Vermelho
B B- Laranja
B A Amarelo
COM-A/COM B- Verde
COM-B/— A3 Azul 4
IN° do terminal
___Protecio_____ Cordocabo Iy, c0rccord
VCC B-4 7 = Marrom 12
GND (terra) A4 4 1) Preto 13
A B-5 —t Tt Vermelho 7
A A5 4 T— Preto
B B-6 3 1 3 } Laranja
B A6 , v Preto
A —

[Cabo robético, cabo standard com trava e sensor para motor de passo (Servo/24 VCC)]

LE-CP- _B__D LE-CP-é/Comprimento do cabo: 1,5m,3m, 5 m

Lado do atuador

Lado do controlador

(N° do terminal) Conector A Eg ConectorC (14,2)  (N° do terminal)
Comprimento do cabo (L) [m] AMETRB1 > =
1 1,5 A6 ‘IEM‘ B6 EI .
S 3 o B S R
A3 g SH[ b pr
) 5 Conector B 5
8 8" (14,7) (30,7) =8
= 10 LE-CP-£ &/Comprimento do cabo: 8 m, 10 m, 15 m, 20
B = -CP-aAc/Comprimento do cabo: 8 m, m, 15 m, m
C 20" (* Produzido apés o recebimento do pedido) Lado do controlador
Lado do atuador &1 0] -
* Produzido apos o (N° do terminal) Conector A :é 3 Conector C_ (14,2)  (N° do terminal)
recebimento do pedido AMAEBT — === = T 14=-2
(somente cabo robético) ‘Iilm = f I 1 I Z 5
A6 -B6 —! el 1% %\
Com trava e sensor Al B1 &
S —— o
A3 B3 = p 2
Conector B 5
Tipo de cabo (147) Gon|="—— & L ConedwrD 1)
Cabo robotico N° do terminal N® Go terminal
Nada (Cabo flexivel) Sinal do conector A Cor do ¢abo |4, conector ¢
A B- Marrom
S Cabo padrao A A- Vermelho
B B Laranja
5 A Amarelo
COM-A/COM B3 Verde 3
COM-B/— A3 Azul 4
P | cordocabo [TCTTD
vCC B4 Marrom 12
GND (terra) A4 - — Preto 13
A B5 —t —t Vermelho 7
A A5 L L Preto
B B-6 v 1 v + Laranja
B A6 , v Preto
- INF Go terminal -1 =
! do conector B
Trava (+) B-1 Vermelho 4
Trava (-) A-1 Preto 5
Sensor (+) Nota) B-3 Marrom 1
Nota) Nao utilizado na série LE. [Sensor () Nota) [ A-3 Azul 2
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OE ionais

[Cabo da fonte de alimentacao]

LEC-CK1-1

Controlador nio programéavel Série LECP1

ST _ LAT3
s |bg 1% L] ¢ .
ksl o ]
g LEF
(10,5) (13,3) (35) (60)
LEJ
(1500)
Nome do teminal| Cor da tampa Funcao *Tamanho do condutor: AWG20 LEL
ov Azul | Alimentagao comum (-)
M24V | Branco | ronte de aimentagao do motor (+) LEY
C24V | Marrom | Fonte e alimentagao do controle (+
BKRLS| Preto |Liberagao datrava (+) I-Es
LEPY
LEPS
[Cabo de E/S] LER
Comprimento do cabo (L) [m] -
1 1,5
3 3
5 5
Lado do controlador Lado do CLP
2| I | =
3] >
(10) | 5 (60)
L)
lumero do termina|Cor do Marca pontilhadaCor do pontq Fungao * Tamanho do condutor: AWG26
1 Marrom-claro u Preto COM+
2 Marrom-claro u Vermelho COM-
3 Amarelo - Preto OouTo
4 Amarelo u Vermelho OUT1
5 Verde-claro u Preto ouT2
6 Verde-claro u Vermelho ouT3
7 Cinza u Preto BUSY
8 Cinza - Vermelho ALARM
9 Branco u Preto INO
10 Branco L Vermelho IN1
1 Marrom-claro Preto IN2
12 Marrom-claro Vermelho IN3
13 Amarelo Preto RESET
14 Amarelo Vermelho STOP

* O sinal de E/S paralelo é valido em modo automético. Somente a saida é vélida durante a operacao da fungao teste em modo manual.
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Driver do motor de passo

série LEhTCPA

A\ Cuidado

[produtos em conformidade com a
CE]

@conformidade com a EMC foi
testada ao combinar a série LEF
de atuador elétrico com a série
LECPA.

A EMC depende da c3

C€ M

Como Eedir

-|LEFS1|6B-100|

Montagem do driver

Tipo d trada d Iso (NPN
‘ AN ‘ ipo de entrada de pulso )‘ ‘ Nada ‘Mun(agem com para'usos‘

‘ AP ‘Tipo de entrada de pulso (PNP) ‘

LECP ?

do painel de controle do cliente

da relagao com  outros
equipamentos elétricos e
cabeamento Portanto, a

conformidade com a diretiva EMC
nao pode ser certificada para os
componentes da SMC
incorporados aos equipamentos
do cliente em condicdes reais de
operagao. Como resultado, &
necessario que o cliente verifique
a conformidade com a diretiva
EMC para o maquinario e
equipamento como um todo.

Para a serie LECPA (driver do
motor de passo), a conformidade
com a EMC foi testada com a
instalagao de um conjunto de
filtro de ruido (LEC-NFA).
Consulte a pagina 130 para o
conjunto de filtro de ruidos.
Consulte o Manual de Operagao
LECPA para instalagao.
[produtos em conformidade com a
UL]

@

Quando a conformidade com a UL
for requerida, o atuador elétrico e o
driver deverao ser usados com a
fonte de alimentagao UL1310 Classe
2.

‘ D Net2) ‘ Montagem em trilho DIN ‘

Nota) O trilho DIN nao esta incluso.
Peca separadamente.

Tipo de driver
Comprimento do cabo de E/S [m]

Nada Nenhuma P
* Entrada de pulso utilizavel 1 15 Referéncia do atuador
somente com diferencial. 3 3" (Exceto especificagoes de cabo e opgdes de atuador)
Utilizavel somente com cabos 5 5% Exemplo: insira "LEFS16B-100" para a

de 1,5 m com coletor aberto. LEFS16B-100B-R1AN1D.

* Quando o tipo de controlador equipado é selecionado ao pedir a série LE,
VOC& n@o necessita pedir esse driver.

-
O driver é vendido em uma unidade simples

depois que o atuador compativel for configurado.

Confirme se a combinagao do driver e do
atuador esta correta.

LEFS16B—100

<Verifique o seguinte antes do uso.>

@ Verifique o rotulo do atuador para o numero do modelo.
Este & igual ao driver.

@ Verifique se a configuragao paralela de E/S corresponde

(NPN ou PNP).

L k)

* Consulte o manual de operagao ao utilizar estes produtos. Baixe-o em nosso site, http://www.smcworld.com

Especificacées
—————
Item LECPA
Motor compativel Motor de passo (Servo/24 VCC)

Fonte de alimentagao "= "

Tensao da alimentagao de energia: 24 VCC +10%
Consumo de corrente maximo: 3 A (Pico 5 A) N2
[incluindo energia de acionamento do motor, alimentagao de energia do controle, parada e liberagao da trava]

Entrada paralela

5 entradas (Exceto o isolamento do fotoacoplador, terminal de entrada de pulso, terminal COM)

Saida paralela

9 saidas (isolamento fotoacoplador)

Entrada de sinais de pulso

Frequéncia maxima: 60 kpps (Coletor aberto), 200 kpps (Diferencial)
Método de entrada: 1 modo de pulso (Entrada de pulso na dire¢ao), 2 modo de pulso (Entrada de pulso em direcbes diferentes)

Encoder p Fase incremental A/B (Resolugao do encoder: 800 pulsos/rotagao)
Comt serial RS485 (em conformidade com o protocolo Modbus)
Meméria EEPROM

Indicador de LED LED (verde/vermelho) um de cada

Controle de tr

Terminal de liberag@o forgada de trava =2

Comprimento do cabo [m]

Cabo de E/S: 1,5 ou menor (Coletor aberto), 5 ou menor (Diferencial)
Cabo do atuador: 20 ou menor

de resfri

Ventilagao natural

Faixa de temperatura de trabalho [°C]

0 a 40 (Sem congelamento)

Umidade relativa [%UR]

90 ou menos (Sem condensagao)

Faixa de de [°c]

-10 a 60 (sem congelamento)

Umidade relativa de [%UR]

90 ou menos (Sem condensagao)

Resisténcia do isolamento [MQ]

Entre o alojamento e o terminal SG: 50 (500 VCC)

Peso [g]

120 (montagem com parafuso), 140 (montagem em trilho DIN)

Nota 1) Nao utilize fonte de alimentagao de energia do "tipo de prevengao de corrente de partida” para a fonte de alimentagao de energia do driver. Quando a

conformidade com a UL for requ

erida, o atuador elétrico e o driver deverao ser usados com a fonte de alimentagao UL1310 Classe 2.

Nota 2) O consumo de energia se altera dependendo do modelo do atuador. Consulte as especificagoes do atuador para obter mais detalhes.
Nota 3) Aplicavel a trava sem magnetizagao.
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Como montar
—

a) Montagem com parafusos (LECPACIC-[J)
(Instalagdo com doisparafusos M4)

Diregao de montagem |::>

@

©

Diregao de montagem |:>

Fio terra

Driver do motor de passo Série LECPA

(Instalagao com o trilho DIN)

Fio terra

Trilho DIN

Encaixe o controlador no trilho DIN e pressione a alavanca da
secao A na dire¢ao da seta para trava-la.

Nota) O espaco entre os drivers deve ser de 10 mm ou mais.

Trilho DIN

AXT100-DR-10

* Para m, insira um nimero da linha "N°" na tabela abaixo.
Consulte as dimensoes na pagina 126 para as dimensdes de montagem.

b) Montagem em trilho DIN (LECPACCID-[J)

O trilho DIN esta travado.

Fio terra

‘Adaptador da montagem em trilho DIN

525

(35)

Trilho DIN

1,25

Dimenséo L [mm] M
N° 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 | 1855 | 198 | 2105 | 223 | 2355 | 248 | 260,5
N° 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 | 310,56 | 323 |3355| 348 | 360,5| 373 |3855| 398 |410,5| 423 | 4355 | 448 | 460,5| 473 | 4855 | 498 | 510,5

Adaptador da montagem em trilho DIN

LEC-2-D0 (com 2 parafusos de montagem)

Este deve ser utilizado quando o adaptador de montagem em trilho DIN estiver montado, em seguida, no tipo de parafuso de montagem da unidade.
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Série LECPA

Dimensoes
a) Montagem com parafusos (LECPACICI-[])

35 66
LED da fonte de alimentacao (Verde) 04,5 12
(LIGADO: a fonte de alimentagad ™~ para montagem do corpo i
esta LIGADA.) Ci/( w (Tipo parafuso de montagem)
—
—
@

LED da fonte de alimentagao (Vermelho)

(LIGADO: o alarme esta LIGADO.)

Conector de E/S paralela CN5

125

Conector de E/S serial CN4

Conector do encoder CN3

Conector de alimentacao de
energia do motor CN2

Conector da fonte de
alimentagao CN1

para montagem do corpo
(Tipo parafuso de montagem)

b) Montagem em trilho DIN (LECPALCICID-[J)

35 76

45

o
LE © 3

LE
s
o

ml —~|

- z

o

o

n <

g £

(2] L] =

e D °

a I

g

o g

[}

<

b

o

i

142,3 (Ao travar o trilho DIN)

148,2 (Ao remover o trilho DIN)
148,2 (Ao remover o trilho DIN)

 Montavel em trilho DIN (35 mm)

Exemplo de cabeamento 1

‘ Conector da fonte de alimentag@o: CN1 | * O plugue da fonte de alimentagdo é um acessorio. Plugue de fonte de alimentagéo para LECPA

Terminal do conector da fonte de alimentagdo CN1 para LECPA (Contato Phoenix FK-MC0.5/5-ST-2.5)

Nome do terminal Fungao Detalhes
oV Os terminais M24V/C24V/EMG/BK RLS
Alimentagao comum (-) =
sao comuns (-).

M24v Fonte de alimentagao do motor (+) | Fonte de alimentagao do motor (+) fornecida para o driver
C24v [Fonte de alimentagao de controle (+)| Fonte de alimentag@o de controle (+) fornecida para o driver
EMG Parada (+) Entrada (+) para liberagao de parada

BKRLS Liberagao da trava (+) Entrada (+) para liberagao da trava
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Driver do motor de passo Série LECPA

Exemplo de cabeamento 2

* Quando vocé conecta um CLP, etc., ao conector de E/S paralelo CN5 utilize o cabo de E/S (LEC-CL5-0J).
* O cabeamento deve ser alterado dependendo do tipo de E/S paralela (NPN ou PNP).

‘Conector de E/S paralela: CN5

LECPANCIO-CI (NPN) LECPAPLI-J (PNP)
CN5 Fonte de alimentagao CN5 Fonte de alimentagao
24 VCC £10% para 24 VCC £10% para LAT3
Nome doterminal | Fungao  [N° do pino sinal de E/S Nome do terminal Fungao  |N°do pino| sinal de E/S
| |
com+ 24V 1 f { CoM+ 24V 1 f {
com- ov 2 com- ov 2 F
NP+ |Sinaldepuiso | 3 ‘ NP+ | Sinaldepuiso | 3 ‘
NP- |Sinaldepuiso | 4 NP- | Sinaldepuiso | 4
Nota 1) Nota 1) LEJ
PP+ |Sinaldepuiso | 5 f PP+ | Sinaldepulso | 5 f
PP-  |Sinaldepuiso | 6 PP- | Sinaldepuiso | 6 LEL
SETUP Entrada 7 ‘ SETUP Entrada 7 ‘ -1
RESET Entrada 8 RESET Entrada 8 - —
SVON Entrada 9 SVON Entrada 9 - LEY
CLR Entrada 10 CLR Entrada 10 3
T Entrada 11 ‘ T Envrada 11 774'/—7 1 I_Es
TLOUT Saida 12 {Carga—1 TLOUT Saida 12 {Carg——+
WAREA Saida 13 ‘ {Cargal— WAREA Saida 13 ‘ argal LEPY
BUSY Saida 14 {Carga—1 BUSY Saida 14 {Carg————¢ LEPS
SETON Saida 15 {Carga—1 SETON Saida 15 {Carg——4
INP Saida 16 ‘ {Cargal— INP Saida 16 ‘ {Carga———¢ LER
SVRE Saida 17 ‘ {Cargal— SVRE Saida 17 ‘ {Carg——¢
Nond) Saida 18 [Carga—1 ol Saida 18 {Cargal LEH
ALARM Said: 19 "ALARM Said 19 arg
Nota 2) aee ‘ | Nota 2) el ‘
AREA Saida 20 argal AREA Saida 20 argal LEC!
Terminal . Terminal
FGa latedondadol FG artedondado
0,5-5 0

Nota 1) Para o método de cabeamento de sinal de pulso, consulte

“Detalhes de cabeamento de sinais de pulso™. Sinal de saida

Note 2) Saida quando a fonte de alimentagao do driver estiver LIGADA. (N.F.) Nai Detalhes
Sinal de entrada BUSY Saida habilitada quando o atuador esta em operagao

Nome Detalhes SETON Saida habilitada enquanto retorna & origem
COM+ | Conecta a fonte de alimentacao 24 V para sinal de entrada/saida INP Saida habilitada quando a posicgo alvo &

COM- | Conecta a fonte de alimentago 0 V para sinal de entrada/saida SVRE Saida habilitada quando o servo esta ligado
SETUP Instrugao para retornar a origem *ESTOP Nota 3) |Saida quando a parada EMG esta acionada
RESET Reiniciar alarme *ALARM Nota 3) Saida quando um alarme & gerado

SVON Instrugao Servo LIGADA AREA Saida habilidada enquanto o atuador esta dentro da faixa configurada

CLR Reiniciar desvio WAREA Saida habilidada enquanto o atuador esta dentro da faixa configurada na W-AREA
L Instrug@o para a operagao de empuxo TLOUT Saida habilitada durante a operagao de aplicagao de forca

Nota 3) Sinal do circuito de logica negativa LIGADO (N.F.)
Detalhes do cabeamento de sinais de pulso

¢ A saida de sinais de pulso da unidade de posicionamento é saida diferencial

Unidade de posicionamento

Dentro do driver
.

I NP+
‘ NP 1 kQl] ¥
K 1200
I PP+
‘ PP_ 1 kol [
' B 120 Q

L

* A saida de sinais de pulso da unidade de posicionamento € saida do coletor aberto
Fonte de alimentagao de sinais de pulso
|

corrente Nota)

““u+

' Unidade de | ;
posiciona- i Dentro do driver
mento 4 —
Il NP+ Nota) Conecte o resistor R limitador de corrente em
‘ NP 1kQ série, para que corresponda a tensao de sinais
Or—— ~ — de pulso.
Resistor R limitador de 1200
corrente Nota) PP+
Tenszo da fonte de alimentagao | Especificagdes do resistor
oy ol ‘ pP_ 1kQ ¥ de sinais de pulso R limitador de corrente
Res':m, R - ] 120 Q 24 VCC +10% 3,3 kQ 5% (0,5 W ou maior)
limitador de 5VCC +5% 390 Q +5% (0,1 W ou maior)
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série LECPA

Tempo do sinal

Retornar a origem

Fonte de alimentacdo 24V
ov
LIG
SVON DESL
Entrada .
SETUP
BUSY Le
DESL
SVRE
SETON
Saida
INP .
\
\
+ALARM |
\ .
\
*ESTOP 'n‘
\
\
\
- R
Velocidade w = 0 mm/s
\
Retornar a origem i
\

Caso o atuador esteja dentro da faixa “em posi¢ao” do paramero basico,
INP ira LIGAR, mas caso n&o ligue, permanecerd em DESLIGADO.

++*ALARM” e “*ESTOP” sdo expressos como circuito negativo-légico.

Operacao de posicionamento

i
Caso 0 atuador esteja dentro da faixa de ‘posigdo de entrada”
1 dos dados 4 ari

de passo, INP sera ligado,
| permaneceré desligado.

H LIG
. DESL
Entrada Sinal de pulso
LIG
DESL
Saida BUSY :
INP "
H
1
7
—
HR
Velocidade bt 0 MM/S
Operagéo de posicionamento | ‘.‘
H ]
+
L

caso contrari

Reiniciar alarme
LIG
Entrada | RESET DESL
— ) ]— LG
i *ALARM
Saida DESL
1Alarme desligado}

+ “«*ALARM” é expresso como circuito negativo-légico.
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Operacao de pressionamento

- LG
LCa— DESL
Entrada
Sinal de pulso """I“I"II"I“I"" )
LIG
TLOUT
_I DESL
Saida BUSY *
INP i
N
it
\ [
[
Velocidade h— 0 mm/s
Operagéo de p i
—

P L
E Se a forga de pressionamento atual ultrapassar o valor de E
1 “gatilho LV” dos dados de passo, o sinal INP sera ligado. H

Nota) Caso a operagdo de pressionamento seja parada

quando n&@o houver desvio de pulso, a pega mével do
atuador pode pulsar.



Opcionais: cabo do atuador

Driver do motor de passo Série LECPA

[Cabo robético, cabo standard para motor de passo (Servo/24 VCC)]

-]

LE-CP-

Comprimento do
cabo (L) [m]
1 1,5
3 3
5 5
8 8*
A 10*
B 15*
C 20*
* Produzido apds o recebimento do
pedido (Somente cabo robético)
Tipo de cabo
Cabo robético
Nada | cabo flexivel)
S Cabo padrao

(N° do terminal)
Al =

LE-CP-éIComprimento docabo:1,5m,3m,5m

Lado do atuador

RSN

(14,7)

Conector A

(30,7) L

Conector C

(14,2)

Lado do driver

(N°do terminal)

LE-CP-} 2/Comprimento do cabo: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m

(* Produzido apoés o recebimento do pedido) conector C
(N° do terminal) Lado do atuador

Al-==B1
., =
A6 B6

(14,7)

(05,5)

1‘\% i

@)
Conector A §

(142

Lado do driver

LAT3

(N° do terminal)

S 1852

(30,7) Conector D
N° do N°do

Sinal terminal do Cordocabo | terminal do
conector A conector C

A B-1 Marrom 2

A A Vermelho 1

B B2 Laranja 6

B A2 Amarelo 5

COM-A/COM B3 Verde 3

COM-B/— A3 Azul 4
N do terminal
___Protecio_____ Cordocabo | o conector D

Ve B4 i = Marrom 12

GND (terra) Ad H 4 H 1) Preto 13

A B-5 T | T T Vermelho 7

A AS 4 T 4 T Preto 6

B B-6 — — Laranja 9

B A6 7 7 Preto 8

---——+ — 3

[Cabo robético, cabo standard com trava e sensor para motor de passo (Servo/24 VCC)]

LE-CP-

Comprimento do
cabo (L) [m]

1 1,5

3 3

5 5

8 8*

A 10*

B 15*

C 20*
* Produzido apds o
recebimento do pedido
(Somente cabo robotico)

Com trava e sensor

Tipo de cabo
Cabo robético
pace (Cabo flexivel)
) Cabo padrao

Nota) N&o utilizado na série LE.

Lado do atuador

(N° do terminal)

A1-fETR-BI
A6 ‘@l.l‘ B6

ConectorA  ®

Al B1 2*

SR
2 A

A3 B3 2!
(14,7)

~
30,7) Conector B g

_B__L__| LE- CP-S/Comprlmento docabo:1,5m,3m,5m

Conector C

(142)

Lado do driver

(Terminal no,)

LE-CP-3 ZIComprimento do cabo: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
(* Produzido apds o recebimento do pedido)

Lado do atuador

Lado do driver

©)|
)] o .
(N° do terminal) Conector A w ‘Q Conector C_ (14,2)  (N° do terminal)
e =S 2 = =
no e ST 7 =
A6 )-B6 ¥ i
Al Bl & ]
ot 3 =_— 5
A3 B3 € p I
Conector B ) 154
(147) (@o7) SonedorB g lay -
° do
N° do terminal
terminal do
Sinal do conector A EarEnED nector C
A B-1 Marrom
A A1 Vermelho
B B2 Laranja
B A2 Amarelo
COM-AICOM B3 Verde 3
COM-B/— A3 Azul 4
N° do terminal
___Protecio____ Cordocabo | go conector D
N
vee B-4 7 T 7 T Marrom 12
GNDilerra) A-4 H T H T Preto 13
A B85 — — Vermelho 7
A AS — + Preto
B B6 1 + Laranja 9
\ \
B A6 / 7 Preto 8
y Ndotemna] 7771 = 3
S do conector B
Trava (+) B1 Vermelho 4
Trava () Al Preto 5
Sensor (+) Nota) B3 Marrom 1
Sensor () Nota) A3 Azl 2
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Série LECPA

OEcionais
[Cabo de E/S]

LEC-CL5-

Tipo do cabo de E/S

[ L5 | ParaLECPA

Comprimento do cabo de E/S (L)

1 1,5m
3 3m*
5 5m*
= Entrada de pulso utilizavel

somente com diferencial.
Utilizavel somente com cabos

20

=]
=}
=}
=}
=}
=}
=}
=}
=}
a

100 £10
e

de 1,5 m com coletor aberto. N° do Cor do Marca | Cor do N°do | Cordo Marca | Cor do
pino ponto pino | isolamento |pontihada| ponto
larrom-claro reto larrom-claro ‘ermelho
L 1 M I L] P 12 M: k uE|Vermeh
12! 2 Marrom-claro L] \Vermelho 13 Amarelo am Preto
3 Amarelo L] Preto 14 Amarelo W |Vermelho
4 Amarelo L] Vermelho 15 Verde-claro | M M| Preto
N g% 5 Verde-claro | W Preto 16 | Verdeclao | W M |Vermelho
. 6 Verde-clao | W |Vermelho 17 Cinza mm | Preo
(25) | (10) (40) 7 Cinza L) Preto 18 Cinza H W |Vermelho|
45) 8 Cinza L] Vermelho 19 Branco mE | Prelo
9 Branco n Preto 20 Branco W B [Vermelhol
Numero de nicleos 10 Branco L) Vermelho| Terminal
larredondado Verde
Tamanho AWG 11| Mamomclaro | M Preto 055

[Jogo de filtro de ruidos]

Driver do motor de passo (tipo de entrada de pulso)

LEC-NFA

Componentes do conjunto: 2 filtros de ruidos

(Produzido por WURTH ELEKTRONIK: 74271222)

@ — N
3 | S— W
(42,2) (28,8)

(12,5)

* Consulte o Manual de Operagé&o para instalagdo da série LECPA.
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Série LEC

(compativel com Windows®XP, Windows®7 )

Kit de configuracao do controlador/LEC-W2

(@ Software de configuragéo
do controlador

Como Eedir
LEC-W2

@ Kit de configuracéo do controlador

(@ Cabo de (3 Cabo USB (Japonés e inglés estdo disponiveis.)
comunicagao (tipo A-mini B)
..... [.’%j-_"”gm - c .
N — Onteudo

] P —
: o PC (@ Software de configuragio do controlador
5 (CD-ROM)
H N -
< @ Cabo de comunicagio

=2 @ Cabo USB

Controladores compativeis/Driver

(Cabo entre o PC e a unidade de conversao)

Controlador do motor de passo (Servo/24 VCC) Série LECP6
Controlador de servomotor (24 VCC) Série LECAG
Driver de motor de passo (tipo de entrada de pulso) Série LECPA

Requisitos de hardware

SO Windows®XP (32 bits),
Windows®7 (32 bits e 64 bits).

Maquina compativel com IBM PC/AT

Interface de Portas USB 1.1 ou USB 2.0
comunicacao
Display XGA (1024 x 768) ou mais

* Windows® e Windows®7 s&o marcas registradas da Microsoft Corporation nos Estados Unidos.
* Consulte o site da SMC para obter informagdes atualizadas da verséo, http://www.smcworld.com

Exemplo de tela

Exemplo de tela em modo facil

File(®) Edt Gomm _geiting

.

Step N Pasition Spesd

Force
No. 0 080 om O /s 30 ¥ —

Step Data
Mo. Hove W

Spee | Position | PushingF PushineSs)
X %

0 hbsalute 100 5.00 0 0

1 Absolute

2 hbsalute w2000

3 Absalute 00 30,00

9 Absalute 800 90,00

Move Speed 20 [mm/sec] Move distance
0 o
ety 0000 ~ 00

Fécil operagao e configuragao simples

@ Permite configurar e exibir os dados de passo do
atuador, como posigao, velocidade, forga, etc.

® A configuragdo dos dados de passo e o teste do
acionamento podem ser realizados na mesma pégina.

® Pode ser usado para ativar e movimentar em uma
faixa constante.

—
[ 1] s || 2

=[5 m et o1 -

wiows
pomiond
votons a1

oomntand |

Configuragao detalhada

® Os dados de passo podem ser configurados em detalhe.

@ Os sinais e status do terminal podem ser monitorados.

® Os parametros podem ser estabelecidos.

® JOG e movimento em velocidade constante, retorno a origem, teste de
operacgao e teste de saida forcada podem ser realizados.
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Série LEC
Teaching box/LEC-T1

Como Eedir

Interruptor de
habilitaggo

Teaching box

LEC-T1-

3JIG

Interruptor de habilitacdo

Nada Nenhum
Comprimento do cabo [m] g |Equipado com um interruptor
3 de habilitagdo
Interruptor * Interruptor de intertravamento para
£ \dioma inicial funcédo de deslocamento manual e teste
2 [J] Japonés ‘ ‘ Int(‘erruptor de parada
a a G | Equipado com interruptor de parada
2 ‘ E ‘ Inglés ‘ quip P p
2

Eseecificagées

* O idioma exibido pode ser modificado para inglés ou japonés.

Item

Descrigao

Funcées padrao

Sensor

Interruptor de parada, Interruptor de habilitagao (Opcional)

¢ Display de caracteres chineses

Comprimento do cabo [m]

3

¢ O interruptor de parada é

Encapsulamento

P64 (Exceto conector)

5a50

90 ou menos (Sem condensacao)

350 (Exceto cabo)

fornecido. Faixa de temperatura de trabalho [°C]
Umidade relativa [%UR]
Opcionais Peso [g]
0 interruptor de habllltagéO é [produtos em conformidade com a CE]
fornecido.

(servo/24 VCC) e um atuador aplicavel.
[produtos em conformidade com a UL]

A conformidade com EMC da teaching box foi testada com controlador de motor de passo série LECP6

Quando a conformidade com a UL for requerida, o atuador elétrico e o driver deverao ser usados com a

fonte de alimentagdo UL1310 Classe 2.
Modo facil
——

Dados

Ne° de dados de passo

Ajuste de dois itens selecionados a seguir

Ver. 1.xx:

Posicao, velocidade, forca, aceleragio, desaceleragao
Ver. 2.xx:

Posicao, velocidade, forca de pressionamento, aceleragéo,
desaceleragéo, movimento MOD,

Gatilho LV, velocidade de pressionamento, forca de
movimentagao, area 1, drea 2, posi¢do de entrada

Monitor

Exibig&o do n° de passo

Exibi¢ao dos dois itens selecionados a seguir
(Posicao, velocidade, forga)

Deslocamento

Retornar a origem
Operagao de deslocamento

Fungdo Detalhes Fluxograma de operacdes do menu
] - Menu
« Configuragao de dados de passo
Dados de passo gurag: p: Dados
* Operagéo de deslocamento Monitor
Deslocamento |, Retornar & origem Deslocamento
« Operagéo da etapa 1 Nota 1) Teste
Teste * Retornar a origem ALM
Ajuste TB
* Exibigdo do eixo e n° dos dados de J
. passo.
Monitor * Exibicdo de dois itens selecionados
de posicéo, velocidade, forca.
« Display de alarme ativo
ALM * Reiniciar alarme
* Reconexao do eixo (Ver. 1.xx)
 Ajuste do idioma exibido
. (Ver. 2.xx) e
Ajuste TB * Ajuste do modo facil/normal
* Ajuste dos dados de passo e selegao
dos itens do monitor modo fécil

Teste Nota 1)
Operagao de 1 passo

ALM

Display de alarme ativo
Reiniciar alarme

Ajuste TB

Nota 1) Nao compativel com o LECPA.

Reconex&o do eixo (Ver. 1.x%)
Japonés/inglés (Ver. 2.xx)
Fécil/normal

Item de configuragao
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Modo normal

Teaching box Série LEC

Fluxograma de operacoes do menu

PR )
E

185

LAT3

—r
mm
-l
wn<

-
m
=

A trava é liberada quando

é virada para direita.

4 | Protetor do interruptor

Um protetor para o interruptor de parada

de parada

Interruptor de Evita operagdo involuntaria (operagdo inesperada) da
5 habilitacao funcéo teste de deslocamento.

(Opcional) Outras fungdes, como alterar dados, ndo sdo incluidas.

6 | Chave comutadora

Sensor para cada entrada

7 | Cabo

Comprimento: 3 metros

8 | Conector

Um conector conectado ao CN4 do driver

13

w

[}

Fungao Detalhes Menu Dados de passo
Dados de passo|* Configuragao de dados de passo Dados de passo Ne de dados de passo
a * Ajuste dos pardmetros Para.metro MOD de movimento
Parametro J p Monitor Velocidade
* Operacao de deslocamento/Movimento Teste — Posicao
em velocidade constante ALM Aceleragdo
* Retornar & origem Arquivo Desaceleraciao
* Teste de_ aclonamelntp Nota 1) Ajuste TB Forga de pressionamento
Teste (Especifique no maximo 5 dados de Reconectar Gatilho LV LE
gai?ofe opzre.) Velocidade de pressionamento
* Saida forgada F imentaca
(Saida de sinal forcada, Saida de A-?;?fz movimentagao LE
terminal forgada) Nota 2) Posicio de entrada
* Monitor do driver LE
* Monitor do sinal de saida Nota 2) Parametro S
) . Configuracéo basica
Monitor * Monitor do sinal de entrada Nota 2) — Basico
* Monitor do terminal de saida ORIG Configuragéo ORIG I.E
* Monitor do terminal da entrada
« Display de alarme ativo Monitor Monitor DRV
ALM (Redefinir alarme) . Acionamento | Posicao, velocidade, torque
« Display da gravagao de registro Sinal de saida Nota 2) N° de passo
de alarme Sinal de entrada Nota 2) N° do dltimo passo
* Salvar dados . Terminal de saida
Salve os dados e parametros do passo Terminal de entrada Monitor do sinal de saida I_
do driver que esté sendo utilizado para
comunicacéo (¢ possivel salvar quatro Teste —‘ Monitor do sinal de entradq LE
arquivos, com um conjunto de dados JOG/MOVE 5 N »
de passo e os parametros definidos |— Retornar a ORIG Monitor do terminal de saida
i €OmO um arquivo). ;
Arquivo um arquivo). Teste de acionamento Nota 1) Monitor do terminal da entrada|
« Carregar para o driver Saida forgada Nota 2)
Carrega os dados salvos na teaching
box para o driver que estd sendo ALM Status
utilizado para comunicagéo. = Status =T Display de alarme ativo
* Apagar os dados salvos. Gravagéao de registro de ALM Reiniciar alarme
* Protegao do arquivo (Ver. 2.%*) -
Arquivo Display da gravacao de
* Ajuste do display — Salvar dados L registro de ALM
(Modo fécil/normal) Carregar para o driver Display de entrada de registro
* Ajuste do idioma Apagar arquivo
(Japonés/inglés) Protecao do arquivo (Ver. 2.%x)
Ajuste TB * Ajuste da luz de fundo
« Ajuste de contraste do LCD Ajuste TB
* Ajuste de som do bipe Facil/Normal _ )
* Conex&o max. do eixo Idioma Nota 1) Nao compativel com o
 Unidade de distancia (mm/polegada) Luz de fundo LEC}_’A._ . B
" N |— Contraste do LCD Nota 2) Os sinais abaixo s@o
Reconectar * Reconexao do eixo Bipe compativeis com o
Conexao max. do eixo LECPA com TB Ver.
Senha 2.10 ou mais recente.
Unidade de distancia Entrada: CLR, TL
Saida: TLOUT
—{ Reconectar
Dimensodes
——
34.5 4 102 /@
- m/\ Ne Descrigao Funcéo
7 T
@\ 000w o L 1 | LCD Uma tela de cristal liquido (com luz de fundo)
j w 2 | Anel Um anel para pendurar a teaching box
= 3 Interruptor de parada | Quando o interruptor é pressionado, ele trava e para.

m
==
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Servomotor de CA

Fuso de esferas recirculantes

Série LEFS o
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Transmiss&o por correia
Série LEFB
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Driver do servomotor de CA

Série LECS![ ]
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Atuador elétrico/tipo deslizante EEuCILCEe)

Fuso de esferas recirculantes/Série LEFS —

Selecao de modelo

Procedimento de selecao

m Verifique a carga de
trabalho - velocidade.

M Verifique o tempo de
ciclo.

’M Verifique o momento
admissivel.

Exemplo de selecao

Condigoes

de operagdo *Massa da peca de trabalho: 45 [kg]

*Condi¢do de montagem da pega
de trabalho:
w

*Aceleragao/desaceleragdo: 3.000 [mm/s?] 8}7
*Curso: 200 [mm] T

*Velocidade: 300 [mm/s]

T 1

L]

*Posicdo de montagem: horizontal para cima

~
1=}

uso 10: LEFS4 OE‘JBf

0
7
7
[=
o

@
t=}

o
=}

I
S

m Verifique a carga de trabalho - velocidade <Gréfico de velocidade -
carga de trabalho> (Pagina 137)
Selecione 0 modelo alvo com base na massa e velocidade da pega de trabalho com
referéncia ao <Gréfico de carga de trabalho — velocidade>.
Exemplo de selegado) O LEFS40S4B-200 é temporariamente selecionado com base no
gréfico mostrado no lado direito.

M Verifique o tempo de ciclo.
Calcule o tempo de ciclo usando o
método de célculo a seguir.

Tempo de ciclo:
T pode ser encontrado com a equagao a seguir.

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

*T1: Tempo de aceleragéo e T3: To = L-05-V - (T1+T3)
O tempo de desaceleragdo pode ser v
obtido pela equag&o a seguir. _200-05-300-(0,1+0,1)
B 300

Exemplo de calculo)

T1 =V/a1 = 300/3000 = 0,1 [s],
T3 = V/a2 = 300/3000 = 0,1 [s]

T1=V/ails]| [T3=Va2ls]]

=0,57[s]
*T2: Tempo de velocidade constante

pode ser encontrado a partir da

seguinte equagao.
_L-05-V-(T1+T3)
- v

T4 =0,05 [s]

T2 [s]

Portanto, o tempo do ciclo pode ser
obtido da seguinte forma:

T=T1+T2+T3+T4
=0,1+0,57+0,1+0,05

®T4: O ajuste do tempo varia
dependendo das condigdes, tais
como tipos de motor, carga e
posicionamento dos dados de passo.
Portanto, calcule o tempo de ajuste

e : =0,82[s]
com referéncia ao valor a seguir.
T4 =0,05[s]
M Verifique o momento do guia.
1.00 ‘ ‘
M B 1000 mm/s?
L4 £ 1.000 — } } |
m o % |\ 3000 mmis?
o 5|
L1 g \
& 500
g pAN
000 s i
. . 0
Com base no resultado do calculo acima, 0 10 20 30 40 50 60
é selecionado o LEFS40S4B-200. Carga de trabalho [kg]
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20 Fio condutor [ |
10 20: | [ |

Carga de trabalho: W [kg]
@
g

SoSI=E

0 200 400 600 800 1000
Velocidade: V [mm/s]

<Gréfico de carga de trabalho - velocidade>

T1 a T4 podem ser calculados da seguinte forma.

(LEFS40)
Q L
£
E —
> at a2
s|*/
HY/ \
2 Tempqg
kel [s]
@
>
T T2 T3 |14

L: curso [mm]
- (Condigéo de operagéo)

V: Velocidade [mm/s]

- (Condigao de operagéo)
: Aceleragao [mm/s?]

- (Condigéo de operagéo)
: Desaceleragédo [mm/s?]

- (Condigao de operagéo)

a

N

a

T

: Tempo de aceleragéo [s]
Tempo até alcangar a velocidade
definida

T2: Tempo de velocidade constante [s]
Tempo enquanto o atuador opera
em uma velocidade constante

: Tempo de desaceleragéo [s]
Tempo do inicio da operagédo de
velocidade constante até a parada

T4: Tempo de estabilizagao [s]

Tempo até em posi¢ao estar

concluida

T

w




Grafico de carga de trabalho — velocidade (guia)

LEFS25/fuso de esferas recirculantes

Selegdo de modelo Série LEFS

+ A velocidade admissivel é restrita, dependendo do curso.
Selecione consultando “Velocidade de curso admissivel” abaixo.

Horizontal Vertical
30 30
E; LT T ™ [ T [ ] P LAT3
o Passo do fuso 6: .EFSZSDB\\Passo do fuso 12: LEFS25[]A o
£ 20 T 5 20
< 1 I~ k=1 s Passo do fuso 6: LEFS25[ 1B 1 LEF
g L i T — 2 :
8 i 8 ~< LEJ
3 T 3 5 ———r Passo do fuso 12:
© 0 1 ‘ ‘ ‘ © 0 LEFS2501A LEL
0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800 1000
Velocidade [mm/s] Velocidade [mm/s] LEY
LEFS32/fuso de esferas recirculantes
Horizontal Vertical LES
_ 60 T T T T ,_A_A_r _ %0 \ ‘ ‘ ‘ LEPY
€ 50| Passodofuso 8: LEFSa20B—| =~ 1| l 2 N\ ] LEPS
o o
< 40 — P~ < 20
§ (-Passo do fuso 16: ] § Passo do fuso 8: L LER
£ 30[LEFs320A —— £ 151EFs320B
S 2 e J g 10 \Y\l\‘ LEH
© — © ]
o o [ —t—
s 10 5 5 Passo do fuso 16:
S 3] LEFSa20IA |
0 0
0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800 1000 1200
Velocidade [mm/s] Velocidade [mm/s]
LEFS40/fuso de esferas recirculantes
Horizontal Vertical
_ o[ " ] - _ 4
% o Pai‘rso dT 1us% 10: LEFSa00] == = 3 gg l‘ } J_ \\ } } }
o 50 o - T a ) ’_‘_‘_‘1
H FPasso do fuso 20: N § o5 [Passodofuso0: | |
€ “Olerssora - § o [Lersawols N
s 30 T o N\
© 1 J 3 15
% 20 % 10 Passo do fuso 20:
g 10 8§ s LEFS40CIA i —~
L1
% 200 400 600 800 1000 1200 % 200 400 600 800 1000 1200

Velocidade [mm/s]

Velocidade [mm/s]

Condicoes requeridas para “Opg¢ao de regeneragao”

* Opgao de regeneragao requerida ao utilizar o produto acima da linha de “Regeneragéo” no grafico.

Modelos de “Opc¢ao de regeneragao”

(Pega separadamente) Tamanho Modelo
[Como ler o gréfico] LEFS25 | LEC-MR-RB032
As condigdes requeridas se alteram dependendo das condigdes de operagao. LEFS32 | LEC-MR-RB032
Regeneragéo (50%) : taxa de trabalho 50% ou mais LEFS40 | LEC-MR-RB032
Regeneragéo (100%): taxa de trabalho 100%
Velocidade admissivel de curso
[mm/s]
Modelo Servomotor | Passo do fuso Curso [mm]
deCA simbolo| [mm] | At6 100 | Até 200 | Até 300 [ Até400 | Até 500 | Até600 | At6700 | Até 800 | Até 900 [Até 1.000
A 12 900 720 540 —_ —_ —_ —_
100 W
LEFS25 B 6 450 360 270 — — — —
/040 (Velocidade de rotagéo do motor) (4500 rpm) (3650 rpm) | (2700 rpm) — — — —
soow A [ 16 1000 | 1000 [ 1000 | 1000 | 1000 800 620 500 — —
LEFS32 B | 8 500 | 500 | 500 | 500 500 400 310 250 — —
/060 (Velocidade de rotagéo do motor) (3750 rpm) (3000 rpm) | (2325 rpm) | (1875 rpm) — —
400W A ‘ 20 — 1000 940 760 620 520
LEFS40 B | 10 — 500 470 380 310 260
/0eo (Velocidade de rotagéo domotor)| ~ — (3000 rpm) (2820 rpm) | (2280 rpm) | (1860 rpm) | (1560 rpm)
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Série LEFS

Grafico de desaceleracao/aceleracao — carga de trabalho (guia)

LEFS25/fuso de esferas recirculantes: horizontal

LEFS25SC1A LEFS25S[1B
% 20000 - I I I % 20000 I I I I
E 17500 AN ‘ ‘ ‘ E 17500 PN ‘
E . Taxa de trabalho: 50% E S~ Taxa de trabalho: 50%
g 15000 ~7~ N o 15000 ~{
g 12500 SN 8 12500 FSmer
3 10000 SRR 3 10000 [rosee | T |
& S~ — S T~==l=a
g 7500 <==orl g 7500 o
S 5000 Taxade 75% =3 T 5000 Taxade 75%
'S 2500 R R 'S 2500 I —
s 0 ‘ ‘ ‘ 8 0 ‘ ‘ ‘
3 0 5 10 15 20 3 0 5 10 15 20
< Carga de trabalho [kg] < Carga de trabalho [kg]
LEFS25/fuso de esferas recirculantes: vertical
LEFS25S1A LEFS25S[1B
% 20000 } I I % 20000 ! ! !
€ 17500 Fe. | N | Taxade trabalho: 50% € 17500 \
E /\ \< E \\ Taxa de trabalho: 50%
S 15000 ~<d ‘\ S 15000 —~
K ~ K -~
& 12500 SN & 12500 'l' ==
< -~
§ 10000 el § 10000 1 e e ~
§ 7500 — Taxade 75% 2= § 7500 — T e
T 5000 T 5000 —Taxade 75%
WG Q | |
g 2500 g 2500 ‘ ‘
ksl 0 8 0
3 0 2 4 6 8 3 0 5 10 15
< Carga de trabalho [kg] < Carga de trabalho [kg]
LEFS32/fuso de esferas recirculantes: horizontal
LEFS32SC1A LEFS32SC1B
% 20000 f f f % 20000 —1— f
E 17500 ‘ ‘ ‘ E 17500 "~ | 1 [ |
= Taxa de trabalho: 50% E ~4 Taxa de trabalho: 50%
S 15000 S 15000 o ~—
S, 8, T~ N
& 12500 & 12500 / St ~—_
S
3 10000 ~— 3 10000 - S
s} s} / -_—— —
& 7500 S~ & 7500 = 3
@ T P @ / ==
T 5000 = T 5000 — Duty ratio: 75%
S 2500 | i i S 2500 i i i
b 0 S 0
3 0 10 20 30 40 3 0 10 20 30 40
< Carga de trabalho [kg] < Carga de trabalho [kg]
LEFS32/fuso de esferas recirculantes: vertical
LEFS32SCIA LEFS32SC1B
%@ 20000 ~ % 20000 fe ! ! ! !
E 17500 BN E 17500 > \ ‘ L [ |
£ S £ S~ ¥
S 15000 Sa ~ S 15000 al . <
8 T~k & >k
g 12500 Taxa de 50% S @ 12500
3 10000 g 10000
g 7500 Duty ratio: 75% § 7500 -Taxade : 75%
o
e 5000 % 5000
S 2500 $ 2500
ksl 0 8 0
] 0 2 4 6 8 10 3 0 5 10 15 20
Carga de trabalho [kg] < Carga de trabalho [kg]

-
W A
oo




Selegdo de modelo Série LEFS

Grafico de desaceleracao/aceleracao — carga de trabalho (guia)

LEFS40/fuso de esferas recirculantes: horizontal

LEFS40SCA LEFS40SCB

— 22500 — 22500

g [ T T T ] g [T T 11T LAT3

£ 20000 0 Taxa de trabalho: 50% £ 20000 S N Taxade 50%

£ 17500 S, N £ 17500 S

2 M N E s LEF

g 15000 TN g 15000 =3 ~

£ 12500 / S £ 12500 =~ .

5 / <4 3 / F=I

2 10000 i S~ 2 10000 = = LEJ

§ 7500 i . - § 7500 ———Taxa de trabalho: 75%

T 5000 — Taxade 75% - S 5000 LEL

'S 2500 I — 'S 2500

£ o L [ L | £ o LEY

3 0 10 20 30 40 50 3 0 10 20 30 40 50 60

< Carga de trabalho [kg] < Carga de trabalho [kg] LES
LEFS40/Ball Screw Drive: Vertical LEPY
LEFS40STA LEFS40SCB LER

% ;2588 Taxa de trabalho: 50% % 22588 ‘ ‘ ‘

g 13200 hE! S \ g 1 3200 < N \ Taxa de trabalho: 50% I-EH

5 Tl ) 5 =

[ g a0 N\ LECT

£ 12500 £ 12500 SN

K] Taxa de trabalho: 75% —|—| K] ~

8 10000 axa ce trabalnd i} 8 10000 Taxa de trabalho: 75% ‘\\

2 7500 2 7500 ~_

o kel

S 5000 S 5000

'S 2500 'S 2500

9 0 k] 0

3 0 5 10 15 3 0 10 20 30

< Carga de trabalho [kg] < Carga de trabalho [kg]
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Série LEFS

= Este grafico mostra o total de projecdo admissivel quando o centro de gravidade da pega de trabalho
e A P se projeta em uma dire¢do. Quando o centro de gravidade da peca de trabalho se projeta em duas
Momento dindmico admissivel direcges, consuilte o software Selecao de Atuador Elétrico para confirmacao. http:/www.smcworld.com

Aceleragao/desaceleragdo——1.000 mm/s?  — — =3.000 mm/s?  ------=- 5.000 mm/s?  —-=-— 10.000 mm/s? - - - - 20.000 mm/s?
O | Diregéo de projecao da carga
5]
lg m : Carga de trabalho [kg] Modelo
€ | Me: Momento dinamico admissivel [N-m]
g L : Projecao para o centro de gravidade LEFS25S0 LEFS32S0 LEFS40S0O
o da carga de trabalho [mm]
1.000 5 1.000 — 1.000
° 7 5
=
c
Mep [7]
N E
Drm € E 5 \
g E E 500 E 500
L1 [= 3 - -
I.IUJ, - - - . .. N
S, .
0 =T 0
0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg]
1.000 1.000 T 1.000 T
© ©
= S| — — —_
c
Q g E 500 E 500 E 500
= S| o o o~
5 G| - a a
I
0 0 = 0
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 4
Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg]
800 800 800
L3 £ 600 = 600 600
& T T T
®| E 400 £ 400 £ 400
)Mer Sla 5] 5]
m 200 200 200
0 0 o R 0 S s
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg]
1.500 1.500 1.500
o
=
c
GE-’ 1.000 1.000 1.000
&S| = - -
£ £ £
g E A\ £ E )
o 3 500 i 500 3 500 -
w
m
)Mep Ty R
0 0 0
- L4 0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 10 20 30
§ Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg]
T
(3 1. 1. 1.
2 500 500 500
© 1.000 1.000 1.000
B E £ £
£| E E £ %
3 9 500 9 500 9 500 2
0 0 0
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 10 20 30
Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg]
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Selegio de modelo Série LEFS

Precisao da mesa

Paralelismo de deslocamento [mm] (a cada 300 mm)
Modelo | @F ismo de @F ismo de LAT
1to do lado 1ito do lado

Caolado A D ao lado B LEF

LEFS25 0,05 0,03
LEFS32 0,05 0,03 LEJ

LEFS40 0,05 0,03
Nota) O paralelismo de deslocamento nao inclui a precisao da superficie I-EL

de montagem.

=] —
55| m
n<|| N

-
m
=

ﬂ'_
m
I

,_
m
I~}
|

0,08
4332

0,06 / (L =30 mm) ]|
LEFS25
L=25
0,04 ¢ i //
LEFS40
/ (L =37 mm) /
002 l/ —

0 100 200 300 400 500
Carga W [N]

Deslocamento (mm)

Nota 1) Esse deslocamento & medido quando uma placa de aluminio de 15 mm & montada e fixada na mesa.
Nota 2) Confirme a folga e o jogo do guia separadamente.
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Atuador elétrico/tipo deslizante  EE IR RO

Fuso de esferas recirculantes/Série 11-LEFS
Caracteristicas da geracao de particulas

Método de medicao de geracao de particulas

Os dados de geracgao de particulas da série limpa da SMC sdao medidos de acordo com os testes abaixo.

HEMétodo de teste (exemplo)
Posicione a amostra na camara de resina acrilica e opere-a com a mesma taxa de vazao de ar limpo
que a taxa do fluxo de sucg¢éo do instrumento de medicao (28,3 L/min). Meca as alteragbes na
concentragdo de particulas no tempo até que o niumero de ciclos alcance o ponto especificado.
A camara é posicionada em uma bancada limpa equivalente a ISO Classe 5.

HECondicoes de medicao

. Volume interno 28,3 L
Cémara
Qualidade do ar fornecido Mesma qualidade do ar fornecido para o uso
Descrigao Monitor de poeira a laser (contador automético de particulas pelo método de dispersao da luz)
Instrumento n » -
de medigéo Diametro minimo das particulas mensuraveis 0,1 ym
Taxa do fluxo de sucgao 28,3 L/min
Tempo de amostragem 5 min
Condigdes de N -
configuraggo | Tempo de intervalo 55 min
Fluxo de ar de amostra 1415L

A

S G-S-O-0

Sistema de limpeza de ar

Filtro de gas limpo

Bancada limpa (equivals a180 Classe 5)

[ |

= Taxa de fornecimento u Escape de vécuo da

28 3 Limin porta de vacuo
D D Monitor de poeira a laser
P -
] (Taxa do fluxo de sucgao
| 283 Umin)

Circuito de medigao de geragao de particulas

HEMétodo de avaliacao

Para obter os valores de medicdo da concentragédo de particulas, o valor acumulado N2 ') das particulas
capturadas a cada 5 minutos, pelo monitor de poeira a laser, é convertido para a concentracdo de particulas em
cada 1 mé.

Ao determinar os graus de geracao de particulas, é considerado o limite de confianca superior de 95% da
concentragdo média de particulas (valor médio) quando cada amostra for ativada em um ndmero especifico de
ciclos. Neta2)

As plotagens no gréfico indicam o limite de confianga superior de 95% da concentragdo média de particulas com
um didmetro dentro da faixa do eixo horizontal.

Nota 1) Taxa de vazdo de amostra de ar: nimero de particulas contidas em 141,5 L de ar.
Nota 2) Atuador: 1 milhdo de ciclos
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Caracteristicas da geracao de particulas Série 1 1'LE FS

Especificacoes de sala limpa

Caracteristicas da geracao de particulas
Servomotor de CA (100/200/400 W)

11-LEFS25 Velocidade 900 mm/s 11-LEFS32 Velocidade 1000 mm/s
10.000.000 ‘ 10.000.000
Limite superior ISO Classe 6 (Classe 1000) Limite superior ISO Classe 6 (Classe 1000) LAT3
1,000.000 # 1,000.000 R 7 ‘ }
.
! B s, Taxa do fluxo de sucgao: 0 L/min LEF
axa do fluxo de suc¢édo: 0 L/min =
£ £ LEJ
: | 3 3
% 100.000 e % 100.000 7 ~ ‘ CTo J
< b LIS g e, Bl TN
% e, Limite superior ISO g ‘~,. Taxa do fluxo de sucgao: 30 L/min
< Sl Classe 5 (Classe 100) =3 L O /
g 100 — g 100 < — LEY
8 ~ 8 . ~d
é Moo é_ \... Limite superior ISO I-Es
— .. Classe 5 (Classe 100)
B 1o = T 3 10w e LEPY
I% Taxa do fluxo de succ¢éo: 30 L/min -~ 7_.... % ~~ .__...\ LEPS
1] b 1] N
= Limite superior ISO = Taxa do fluxo de succao: 60 len\
§ Classe 4 (Classe 10) § —— LER
S  100—Taxa do fluxo de sucg&o: 50 L/min s 10 T
o s} Limite superior ISO Classe 4 (Classe 10) LEH
0 o LECD
1 1
0 0,1 0,2 0,3 0,4 0,5 0,6 0 0,1 0,2 0,3 0,4 0,5 0,6
Diametro da particula (um) Diametro da particula (um)

11-LEFS40 Velocidade 1000 mm/s

10.000.000 ‘
Limite superior
o . ISO Classe 5
Limite superior ISO Classe 6 (C‘Iasse 1000) (Classe 100)
1000000 o \ —
S Taxa do fluxo de succéo: 0 L/min
S
g
— ..,\\
£ o0 P e
s ‘NQ Se. ~
3 . Taxa do fluxo de sucgéo: 50 Limin S el
b 9
I
& >,
@ 10000 S —_—
3 ~.
~

2 —_— 5
5 Mo
Q Taxa do fluxo de Sl Limite superior ISO
g 1,000 succao: 80 L/min Sey = Classe 4 (Classe 10)
o Sl
.§ Ry
g —
< B—
3 Taxa do fluxo de succéo: 100 L/min
s 10
o

10

1

0 0,1 0,2 0,3 0,4 0,5 0,6

Diametro da particula (pm)
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Atuador elétrico/tipo deslizante @Eelnlollde[=Ne7y

Fuso de esferas recirculantes/Série 11-LEFS

Selecao de modelo

Grafico de carga de trabalho - velocidade (guia)

Servomotor de CA

11-LEFS25/Fuso de esferas recirculantes

* A velocidade admissivel é restrita, dependendo do curso.
Selecione consultando “Velocidade de curso admissivel” abaixo.

Horizontal Vertical
30 T T — I I I 30
= | Passodofuso6: I\ Passo do fuso 12: = o5
2 11-LEFS2508 SNH-LEFS250A 2
|
o 20 T 2 20
T 1 7\ = Passo do fuso 6: 11-LEFS2501B -
8 T g 15 Regeneragao (50/100%)
= 1 5 — =
5 10 Ll Regeneragéo (50/100%) 5 10
=l 1 © -~
g’ T 5 5 |-Passo do fuso 12:
< 1 ‘ ‘ ‘ < 11-LEFS250JA
S 0 S o i ? .
0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800 1000
Velocidade [mm/s] Velocidade [mm/s]
11-LEFS32/Fuso de esferas recirculantes
Horizontal Vertical
5 9 T T T T NG = _ % \ ‘ ‘ ‘
< 50 Passo do fuso 8: 11-LEFS3200B N Regenerago (0% 2 N
- o i i S £ % -
a Passo do fuso 16: \\ = % Passo do fuso 8: L eragéo (100%)
= 30711-LEFS3200A - = 15[11-LEFS3200B ~—_|
3 5 Regeneragéo (100%) | 3
© s, T T T ——
< [ I I 5 5 P: do fuso 16
S I - 3 Passo 16:
SR T 1 0 11-LEFS320A
0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800 1000 1200
Velocidade [mm/s] Velocidade [mm/s]
11-LEFS40/fuso de esferas recirculantes
Horizontal Vertical
7 40
5 0 [—Passo do fuso 10: 11-LEFS4001B 1 . r T 3 I T 1 T 7
2 60 "r } r "r NS Regeneragio (50%) | = Passo do fuso 10: 11-LEFS400B\ 1]
% 50 = T T T AN ~] % ZZ T ‘ Re 20 (100%
& 4o Passodofuso 20: =l Passo do fuso 20: N Jererage0
g F11-LEFS400]A N = 20 141.LEFS400A N\
g 30 Regeneragdo (100%) 1M $ 15
ol 20 @
=) o 10 ~
5 I - 3 ™~
8 10 I — 8 s
0 I [ I 0
0 200 400 800 1000 1200 0 200 400 600 800 1000 1200
Velocidade [mm/s] Velocidade [mm/s]
Condic¢oes requeridas para “Opc¢ao de regeneragao” « ~ ~ 5
* Opgao de regeneragao requerida ao utilizar o produto acima da linha de Modelos de opgao de regeneragao
“Regeneragao” no grafico. (Pega separadamente) Tamanho Modelo
[Como ler o grafico] 11-LEFS2501 | LEC-MR-RB032
As condigdes requeridas se alteram dependendo das condigdes de operagéo. 11-LEFS320 | LEC-MR-RB032
Regenerag&o (50%) : taxa de trabalho 50% ou mais 3 VMR-
Regeneracao (100%): taxa de trabalho 100% 11-LEFS400)| LEC-MR-RB032
Velocidade admissivel de curso
[mm/s]
Servomotor Passo do fuso Curso [mm]
focel de CA - . . . . . . . . . .
Simbolo [mm] Até 100 \ Até 200 \ Até 300 Até 400 Até 500 Até 600 Até 700 Até 800 A6 900 | Até1.000
A 12 900 720 540 — — — —
100 W
11-LEFS25 o B 6 450 360 270 — — — —
040
(Velocidade de rotagéo do motor) (4500 rpm) (3650 rpm) | (2700 rpm) — — — —
w A 16 1000 ‘ 1000 ‘ 1000 ‘ 1000 1000 800 620 500 — —
200
11-LEFS32 o B \ 8 500 \ 500 \ 500 \ 500 500 400 310 250 — —
/060
(Velocidade de rotagao do motor)| (3750 rpm) (3000 rpm) | (2325 rpm) | (1875 rpm) — —
A 20 — 1000 940 760 620 520
400 W
11-LEFS40 O B \ 10 — 500 470 380 310 260
60
(Velocidade de rotagao do motor)| — (3000 rpm) (2820 rpm) | (2280 rpm) | (1860 rpm) | (1560 rpm)
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Momento dindmico admissivel

Servomotor de CA

Seleciio de modelo Série 11-LEFS

Especificacoes de sala limpa

* Este grafico mostra o total de projecéo admissivel quando o centro de gravidade da pega de trabalho se

projeta em uma dire¢do. Quando o centro de gravidade da pega de trabalho se projeta em duas
direcdes, consulte o software Selegao de Atuador Elétrico para confirmag&o. http://www.smcworld.com

0 2 4 6 8 10
Carga de trabalho [kg]

0 5 10 15 20
Carga de trabalho [kg]

0 10 20 30
Carga de trabalho [kg]
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Aceleragao/desaceleragdo——1.000 mm/s> — — =3.000 mm/s?  ---=-=-- 5.000 mm/s?
O | Direcédo de projecédo da carga
x% m : Carga de trabalho [kg] Modelo
€ | Me: Momento dinamico admissivel [N-m]
3 | Froiesso para o centro do gravidade 11-LEFS25S0] 11-LEFS32S0) 11-LEFS40S0) LAT3
(o) da carga de trabalho [mm]
1.500 1.500 1.500
Mep 2 1.000 1.000 1.000 LEJ
N\ S| K _ AN —
alll £ k £ K £
" £l = £ D £ LEL
S 3
c| O 500 -, < ] 500 o 500 -
o 5 g
8 LEY
w
0 0 0
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60 LES
Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg] LEPY
1.500 1.500 1.500 LEPS
= 1.000 1.000 1.000
£ 3 s\ LEH
s g E £ LR T
S £ E £ £ EC
I5 3 8 500 N 500 N 500
I
0 0 0
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg]
1.000 1.000 1.000
800 800 800 :\
L3 £ 600 = 600 600
Q= T T R
S| = 400 — = 400 = 400
)Mer 2l = \ 9 9 \
m
200 200 200 &
Y Py
0 P o "’--.....__ 0 g |
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg]
1.500 1.500 1.500
o
T
GEJ 1.000 1.000 1.000
S| — _ _
£ £ £ R
g E £ \ £
o % 500 S 500 \ S 500 £
w
m
)Mep T T
0 0 0
- L4 0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 10 20 30
§ Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg]
T
(J 1. 1. 1.
2 500 500 500
© 1.000 1.000 1.000
B E £ £ )
£ E E E
3 9 500 9 500 9 500 £
B e - T
0 0 0



Atuador elétrico/tipo deslizante Ea%elilellefe[NO%
Transmisséo por correia/Série LEFB

Selecao de modelo

Procedimento de selecao

Verifique a carga de trabalho - Verifique o tempo de )| Verifigue o momento
m velocidade. ’M ciclo. M admissivel.

Exemplo de selecao

Condicoes - 40
de ®Massa da pega de trabalho: 20 [kg] ® Condigao de montagem da peca s [T 1
_ de trabalho: =, 11
operacao ®Velocidade: 1.500 [mm/s] w z 30T LEFB40
| W 5
® Aceleragao/desaceleragao: 3.000 [mm/s? < J .L.l >
¢ rag [ 1 '8‘F 5 20 TEFB33
®Curso: 2.000 [mm] . , £ o |
g 3 LEFB25
®Posicao de montagem: horizontal para cima -3 o | |
5 0 1000 1500 2000
. ; . ) Velocidade: V [mm/s]
w Verifique a carga de trabalho - velocidade <Grafico de velocidade - <Grafico de carga de trabalho — velocidades
carga de trabalho> (Pagina 147) 9 (LEFBA40)
Selecione 0 modelo alvo com base na massa e velocidade da pega de trabalho
com referéncia ao <Grafico de carga de trabalho — velocidade>.
Exemplo de selecao) O LEFB40S4S-2000 & temporariamente selecionado com -
base no grafico mostrado no lado direito. € - L
£
M Verifique o tempo de ciclo. > a1 ) a2
Calcule o tempo de ciclo usando o Exemplo de céalculo) % - \
método de calculo a seguir. © Tempqg
Tempo de ciclo: ™ alT4 p;odem ser calculados da B 1s]
T pode ser encontrado com a equagao a seguinte forma. 2
seguir. T T2 T3 |14
T=T1+T2+T3+T4[s] T1 = V/a1 = 1500/3000 = 0,5 [s],
- - - L: curso [mm]
*T1: Tempo de aceleragao e T3: T3 = V/a2 = 1500/3000 = 0,5 [s] - (Condigao de operago)
O tempo de desaceleragao pode ser L-05-V-(T1+T3) R c perac
obtido pela equago a seguir. To=—22 "~ 79 V: Velocidade [mm/s]
v -+ (Condigao de operagao)
T1=V/al [s] ‘ ‘ T3 =V/a2[s] ‘ _2000-0,5-1500- (05 + 0,5) al: Aceleragao [mm/s?]
*T2: O tempo de velocidade constante 1500 - (Condigao de operagao)
pode ser encontrado com base na =0,83[s] a2: Desaceleracao [mm/s?]
equagao a seguir. o -
-+ (Condigao de operagao)
1o L=05-V (T1+7T3) s T4=0,05[s]
- \% Portanto, o tempo do ciclo pode ser T1: Tempo de aceleragzo [s]
obtido da seguinte forma: Tempo até alcancar a velocidade
eT4: O ajuste do tempo varia TeT1+T24+T3+T4 definida
dependendo das condigoes, tais =it ot T2: Tempo de velocidade constante [s]
como tipos de mofor, carga e =05+0,83+05+0,05 Tempo enquanto o atuador opera
posicionamento dos dados de passo. .
Portanto, calcule o tempo de ajuste =1,88[s] em uma velocidade corlslante
com referéncia ao valor a seguir. T3: Tempo de desaceleragao [s]
Tempo do inicio da operagao de
T4 =0,05[s] velocidade constante até a parada
[SENEE] Verifique o momento do guia. T4: Tempo de estabilizagao [s]
1,000 - 1090 NT/S’ [ Tempo até em posigao estar
3 \/3 00 r‘nm/s‘z concluida
Mep T \ | govomm
m E’ 10000 mm/s*
-
L1 S 20000
g 500 mmis?
2
o
o
100
Com base no resultado de o
calculo acima, é selecionado o 0 10 20 30 40 50 60
LEFB40S4S-2000. Carga de trabalho [kg]
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Graéfico de carga de trabalho — velocidade (guia)

LEFB[J/transmissao por correia

Selecdo de modelo Série LEFB

Gréfico de desaceleracao/aceleracao - carga de trabalho (guia)

LEFB[/transmissao por correia

30 T T
Area onde a opgao de regeneragao & requeridal
LEFB40 A N

25 \
T 2
o
< LEFB32
8 15
[
°
© 10
©
g LEFB25
S s

0

0 500 1000 1500 2000 2500
Velocidade [mm/s]

* A area sombreada no gréfico requer a opgao de regeneragao (LEC-MR-RB032).

Grafico de tempo de ciclo (guia)

LEFB/transmissao por correia

LEFB25/32/40 Aceleragao/desaceleracao [mm/s?]
5.0 ‘
45 — 5000
----- 10000
40 = = 20000
% 35
§ 30
8
g 25
o
a 20
£
g 15 =1
0 L
05 PP IL ke
. s
0.0
0 500 1000 1500 2000 2500 3000
Curso [mm]

LEFB25SL[] (taxa de trabalho)

20000

— LEFB25 (50%)
----- LEFB25 (75%)
— = LEFB25 (100%)

17500

15000

12500

LAT3

H

,_
m
M

a
m
—

—
m
-

10000

7500

5000

—
m
=<

—
m
(7]

Aceleragao/desaceleragao [mm/s2]

2500

- ™)
- .
—_—
-~

0 5 10
Carga de trabalho [kg]

LEFB32S[] (taxa de trabalho)

I
—— LEFB32 (50%)
----- LEFB32 (75%)
= = LEFB32 (100%)

20000

17500

15000

12500

10000

7500
5000

Aceleragao/desaceleragao [mm/s?]

2500

0

0 5 10 15 20
Work load [kg]

LEFB40SL[] (taxa de trabalho)

* O tempo de ciclo é para quando a velocidade € maxima.
* Curso méaximo: LEFB25: 2000 mm

LEFB32: 2500 mm

LEFB40: 3000 mm

] i
— LEFB40 (50%)
----- LEFBA40 (75%)
= = LEFB40 (100%)

20000

17500

15000

12500

10000

7500

5000

Aceleragao/desaceleragao [mm/s?]

2500

0

0 5 10 15 20 25 30

Carga de trabalho [kg]
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série LEFB

Momento dindmico admissivel

* Este grafico mostra o total de projecdo admissivel quando o centro de gravidade da pega de trabalho se projeta em uma

diregao. Quando o centro de gravidade da pega de trabalho se projeta em duas diregoes, consuite o software Selegao de
Atuador Eiétrico para confirmagao. http:/fwww.smeworld.com

Aceleracao/desaceleragdo——1,000 mm/s> — —=3,000 mm/s?  -------- 5,000 mm/s?  —-—-— 10,000 mm/s? = - = = 20,000 mm/s?
[e) o L
& | Diregdo de projecéo da carga
$'| m : Carga de trabalho [kg] Modelo
< | Me: inami i [Nm]
g L :Projecao para o centro de gravidade LEFB25SC] LEFB32S0] LEFB40SC
O | da carga de trabalho [mm]
1,000 1,000 1,000
o
T
Mep [7}
N gl _ _
Hm S| E € £
S| E E 500 E 500
L1 ol - = -
2 a pr} p} Q
N
N
[y
\
.
N
e
0 0 0 =
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg]
1,000 1,000 — 1,000
3\
® ©
€ BlE T T
Q £|E E 500 S E 500
= S| o o~ \ N
I (S N
\
'
v
0 0
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg]
800 800 800
600 = 600
L3 i
-2 §| - - - i
o E 13 £ -
8| E E E 400k
)Mer el a 3 3 K
m )
200
0 0 > 0
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg]
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Precisao da mesa

Selecdo de modelo Série LEFB

Paralelismo de deslocamento [mm] (a cada 300 mm)

H

LAT3

Modelo |@ o
lado Cao lado A doladoDaolado B LEF
LEFB25 0,05 0,03
LEFB32 0,05 0,03 LEJ
LEFB40 0,05 0,03
Nota) O paralelismo de deslocamento nao inclui a precisao I-EL
da superficie de montagem.

| -
S5 m
n<|| N

-
m
=

ﬂ'_
m
I

,_
m
I~}
|

0,06
é 0,04
L
5 LEFB32
5 (L =30 mm)
8
g 002~ EFB25
[=]

(L =25 mm) /
/ LEFB40
(L =37 mm)
00 100 200 300

Carga W [N]

Nota 1) Esse deslocamento & medido quando uma placa de aluminio de 15 mm & montada e fixada na mesa.
Nota 2) Confirme a folga e o jogo do guia separadamente.
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Atuador elétrico/tipo deslizante
Fuso de esferas recirculantes

Série LEFS C€

LEFS25, 32, 40

— =5 T
3 -, A -
. - Mo
Como pedir - ( : - A»
@ Tamanho @ Tipo de motor © Passo do fuso [nm] @ Curso [mm]
25 Simbolo Tipo Saida (W) |Tamenho do atuador| Drivers vei Simbolo| LEFS25 | LEFS32 | LEFS40 100
32 S2* Servomotor de CA 100 25 LECSALC-S1 A 12 16 20 a
40 S3 | Encoder incremental) 290 32 LECSALI-S3 B 6 8 10 1000
sa | | 400 40 LECSA201-S4 * Consulte a tabela
LECSBL-S5 ] abaixo para obter detalhes.
S6* 100 | 25 | LECSCL-S5 © Opciodemotor @ Tipo de cabo not 1)
tggggggg [ Nada [ Sem opcional | Nada Sem cabo
s7 Servomotor de CA 200 32 LECSCD-S7 B \ Com trava \ S Cabo padrao
(Encoder absoluto) LEC‘%‘%F\-S7 R Cabo robético (cabo flexivel)
- Nota 1) O cabo do motor e os cabos do encoder estao incluidos.
LECSB2[J-S8 (0 cabo da rava também est inclido 6 & apedo do mlor "oom
S8 400 40 LECSC2(1-S8 rava” esiver selecionada.)
LECSS203-S8 Nota 2) A diregéo de entrada do cabo standard é "lado do eixo do

- - p— ". (Consulte a pagina 119 bter detalhes.
* Para tipo de motor S2 e S6, os sufixos de referéncia do contador (B)". (Consulte a pagina 119 para obter detalhes.)

driver compativel sdo S1 e S5, respectivamente. e TIpO de driver
@ Comprimento do cabo nota 3) m) @) Conector de E/S ) T Tensaocatome | _Tamanho
Drivers compativeis |  de alimentagao (V) 2 2[4
Nada Sem cabo [Nada | Sem conector | - 5|32/40
2 2 H | Com conector | Nada Sem driver — [ 2K )
5 5 Al LECSA10-SK 100 a 120 o —
A ) A2 | LECSA20-SK 200 a 230 D)
Nota 3) O comprimento dos cabos do encoder, do B1 LECSBIL}SH 1002 120 o —
motor e da trava s&o 0os mesmos. B2 LECSB2L1-SK 200 a 230 (L)
Cc1 LECSC1[J-SK 100 a 120 o 0| —
Cc2 LECSC2[]-SK 200 a 230 [ 2K 3K )
* Tabela de cursos aplicaveis @ Padrdo S1 LECSS10-SR 100 a 120 o0 | —
Curso| S2 LECSS20]-SK 200 a 230 [ 2K 3K )
Modelo m) 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 1000 * Quando o tipo de driver é selecionado, o cabo é incluido.
LEFS25 ® o o o o | e | - — — — gelecwolnT o tipo de cabo e o comprimento do cabo.
— — xemplo|
LEFS32 ® & 0o 6 o o o o S252: Cabo padréo (2 m) + Driver (LECSS2)
LEFS40 - [ J [ ] [ J [ J [ ] [ ] [ ] [ J [ S2: Cabo padrao (2 m)
* Consulte a SMC para cursos néo padréo, pois eles sdo produzidos como pedido especial. Nada: Sem cabo e driver

Drivers compativeis

Tipo entrada de Tipo de entrada de pulso | Tipo de entrada Tipo SSCNET lll
ostoramento et de g 7
CC-Link | 1
o &= -
=S y =
Tipo de driver ¥ l HHH ? I
"l oy ,
o 3/
Série LECSA LECSC LECSS
Nimero de mesas de ponto Até 7 — Até 255 (2 estagdes ocupadas) —
Entrada de pulso €] [€] — —
Rede aplicavel — — CC-Link SSCNET Il
Encoder de controle Incremental Absoluto Absoluto Absoluto
Encoder 17 bits Encoder 18 bits Encoder 18 bits Encoder 18 bits
Funcéo de a C icagdo USB C icagéo USB e icagéo RS422| C icagdo USB e icagéo RS422 C icacdo USB
Tensao da fonte de al Go (V) 100 a 120 VCA (50/60 Hz), 200 a 230 VCA (50/60 Hz)
Pégina de referéncia Péagina 174
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Atuador elétrico/tipo deslizante
Fuso de esferas recirculantes

Série LEFS

Especificacées
Servomotor de CA LEFS25, 32, 40
Modelo LEFS25S% LEFS32S3 LEFS40S3
Curso m v 100, 200,300,400 100,200,300, 400 500, 700, 800 500
’ 000,700 1000 LAT3
Carga de trabalho [kl Nota 2 Horizontal 20 20 40 45 50 60
Vertical 8 15 10 20 15 30 LEF
Até 400 900 450 1000 500 1000 500
5 401 a 500 720 360 1000 500 1000 500 LEJ
E Velocid:::: 3) Variedade 501 a 600 540 270 800 400 1000 500
S | max.[mms] | de cursos 601 a 700 — — 620 310 940 470 LEL
; 701 a 800 - - 500 250 760 380
8 801 2 900 - - - - 620 310 LEY
2 901 a 1000 - — — — 520 260
§ Aceleragao/desaceleracio max. [mm/s?] 20.000 (consulte a pagina 71 para obter os limites de acordo com a carga de trabalho e taxa de trabalho) |_Es
& do posici [mm] 0,02
Passo do fuso [mm] 12 ‘ 6 16 8 20 10 I[EF;
i ia a vibraga [m/s?] Nota 4) 50/20
Tipo de Fuso de esferas recirculantes LER
Tipo de guia Guia linear
Faixa de de trabalho [°C] 5a 40 LEH
Umidade relativa [%UR] 90 ou menos (sem condensagao)
Tamanho/saida do motor 100 W/CJ140 200 W/J60 ‘ 400 W/CJ60
Tipo de motor Servomotor de CA (100/200 VCA)
Encoder Tipo de motor S2, S3, S4: encoder de 17 bits incremental (resolugdo: 131072 p/rev)
Tipo de motor S6, S7, S8: encoder de 18 bits absoluto (resolugdo: 262144 p/rev)
S | Consumo de Horizontal 45 65 210
energia [W] Nota 5) Vertical 145 175 230
Consumo de energia em standby | Horizontal 2 2 2
quando operando [W] Nota 6) Vertical 8 8 18
Consumo maximo de gia i [W] Nota 7) 445 725 1275
g | Tipo Nota8) Trava sem magnetizagdo
88| Forca de retencao IN 131 255 [ 197 385 [ 330 660
i Consumo de energia em 20 °C [W] Nota 9) 6,3 7,9 ‘ 7.9
‘ Tens&o nominal [V] 24 VCC 3

Nota 1) Consulte a SMC para cursos fora do padréo, pois eles sdo produzidos como pedido especial.

Nota 2) Para obter detalhes, consulte o "Gréfico de velocidade/carga de trabalho (guia)" na pagina 137.

Nota 3) A velocidade permitida se altera de acordo com o curso.

Nota 4) Resisténcia a impacto: nenhum mau funcionamento ocorreu quando o atuador foi testado com um testador de queda tanto na dire¢éo axial quanto
na dire¢do perpendicular ao parafuso. (O teste foi realizado com o atuador em estado inicial.)
Resisténcia a vibragdo: nenhum mau funcionamento ocorreu em um teste na faixa entre 45 e 2000 Hz. O teste foi realizado tanto na dire¢édo axial
quanto na diregao perpendicular ao parafuso. (O teste foi realizado com o atuador em estado inicial.)

Nota 5) O consumo de energia (incluindo o driver) é para quando o atuador estiver operando.

Nota 6) O consumo de energia em espera quando em operagéo (incluindo o driver) é para quando o atuador estiver parado na posi¢do de configuragdo

durante a operagéo.

Nota 7) O consumo maximo de energia instantanea (incluindo o driver) é para quando o atuador estiver operando.
Nota 8) Somente quando a opgéo de motor "com trava" estiver selecionada.
Nota 9) Para um atuador com trava, adicione o consumo de energia para a trava.

Peso
—
Série LEFS25
Curso [mm] 100 [ 200 [ 300 | 400 | 500 [ 600
Peso do produto [kg] 220 | 250 | 275 | 305 | 330 | 360
Peso adicional com trava [kg] 0,35
Série LEFS32
Curso [mm] 100 [ 200 [ 300 [ 400 | 500 | 600 [ 700 [ 800
Peso do produto [kg] 360 | 400 | 440 | 480 | 520 | 560 | 600 | 640
Peso adicional com trava [kg] 0,70
Série LEFS40
Curso [mm] 200 | 30 [ 400 [ 50 [ 600 | 700 | 800 | 900 | 1000
Peso do produto [kg] 620 | 675 | 785 | 790 | 83 | 900 | 955 | 1015 | 10,70
Peso adicional com trava [kg] 0,70
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Série LEFS

Construgéo

&)

i
G|

~
]
o

0

Ay > ya
) 40
u — [ ' o I
N e B
= 8 = & o,
A—i
Lista de pecas
N° Descrigao Material Nota N° Descrigao Material Nota
1 | Corpo Liga de aluminio Anodizado 11 de motor Liga de aluminio Revestimento
2 | Guia de trilho — 12 —
3 | Eixo do fuso de esferas recirculantes — 13 | Tampa do motor Liga de aluminio Anodizado
4 | Cursor do fuso de esferas — 14 | Tampa lateral do motor Liga de aluminio Anodizado
5 |Mesa Liga de aluminio Anodizado 15 | Motor —
6 | Placacega Liga de aluminio Anodizado 16 | Grommet NBR
7 | Batente de banda de vedago Resina sintética 17 | Batente de banda Aco inoxidavel
8 | Alojamento A Aluminio fundido | Revestimento 18 | Banda de vedagéo contra poeira | AGO inoxidavel
9 | Alojamento B Aluminio fundido Revestimento 19 —
10 | Batente Liga de aluminio 20 —
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Dimensoes: fuso de esferas recirculantes

Atuador elétrico/tipo deslizante
Fuso de esferas recirculantes

LEFS25

40,025

03H9 ()5 (102)
profundidade 3 Cabo do encoder (07)
Plano de referéncia de montagem do corpo Nota 1) 4xM5x08 Cabo do motor (26)

profundidade da rosca 8,5

Série LEFS

—r
mm
-l
wn<

==
m|m
===

&

! | R
: Hie Opgao do motor: com trava
3 2 3H9 ( $g.ozs Cabo do encoder (97)
L Undidade 3 (2,2) Cabo da trava (04,5)
57,8 (52) A (distncia do percurso.derfisa) Nola2) ___ 52 169 Cabo do motor (06)
38 10 | | (56) urso (54) 209
@) %‘) | PG he0kNE), | 241
1| < [ I
©, = we ‘
I
' 64—U¢ M4 x0,7 Nota 1) Ao montar o atuador elétrico usando o
profundidads 3H9 ( *3%°) plano de referélncia dde mo#;qgem do
) nxoss T ommens cor, st 2 altra da superc cpost
- do chanfrado em R.
@© 1l (Altura recomendada: 5 mm)
~ Nota 2) Distancia em que a mesa pode mover-se
guar\do retorna a sua origem. Certifique-se
120 e que a .p{egr? de trabalho quntﬁdﬁ] na
_ mesa nao interfira nas pegas de trabalho e
D x 120 (=E) 35,110 instalacbes ao redor da mesa.
B Nota 3) A primeira posi¢ao de detec¢ao da fase Z a
partir do fim do curso do lado do motor.
[mm] [mm]
L A B n D E S250 ] L A B n E
389 LEFS25| 689
000|429 106210 4 | — | — LEFS250] 000 [ 729 | 498 | 510 3 | 360
489 LEFS25(] 789
OO0 [ 529206 |310| 6 | 2 | 240 LEFS250] OO0 [ 829|506 | 610| 10 | 4 | 480
LEFS25(] 0-[ 589 LEFS25(] 889
LEFS2511-300B-JJ] | 620 | 306|410 8 | 3 [360 LEFS25[] OO0 929806 |710] 12 | 5 | 600
LEFS32 05H9 (15 (122)
5 70 Cabo do encoder (27)
Pleno de referéncia de montagem do corpo Nota 1) 4xM6x1 22 Cabo do mofor (06)
darosca9,5 ~_" 3
2 o—
; mrm—
| - # Opcéao do motor: com trava
2 © Cabo do encoder (67)
wl || 5Hg (R%°
profundidade 5 Cabo da trava (04,5)
L) (2:2)
70 —— - Cabo do motor (26)
10 (62) _ A (Distancia do percurso da mesa: curso + 6) Nota 2) 62 201 |
48 (66) Curso (64) 231
(4) ‘ Posigao de detecgao da fase Z do encoder Nota 3) /:l 241
< rr—r——"q) o ——
@ [
del,
,
M4 x0,7 z' 8 5HO ( +0,030 ) Nota 1) Ao montar o atuador elétrico usando o plano
profundidade da rosca 8 (terminal F.G.) = n x 055 profundoidade 5 de referencia de montagem do corpo, ajuste
© a altura da superficie oposta ou do pino para
3 mm ou mais por causa do chanfrado em R.
3 (Altura recomendada: 5 mm)
Nota 2) Distancia em que a mesa pode mover-se
quando retorna a sua origem. Certifique-se
150 de que a pega de trabalho montada na mesa
D x 150 (=E) 15]15 nao interfira nas pecas de trabalho e
B instalagbes ao redor da mesa.
Nota 3) A primeira posicao de deteccao da fase Z a
partir do fim do curso do lado do motor.
[mm] [mm]
L A | B n D | E L A B D E
LEF 441 _LEF! ] 841
LEF T T 2771 106 | 230 | 4 - | = “LEF T g71| 506 | 630 | 10 | 4 | 600
LEF: [ 541 __LEF 941
LEF I T 571 206|330 | 6 2 | 300 T LEF ImE| 971 606 | 730 | 10 | 4 | 600
LEF -] [ 641 _LEF 1041
T LEF N T 571 ] 306 | 430 | 6 2 | 300 T LEF ] 1077] 706|830 | 12 | 5 | 750
LEF: - LI 741 LEF 1141
LEF I T 7717 406 | 530 | 8 3 | 450 “LEF T 1171 806 | 930 | 14 | 6 | 900
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série LEFS

Dimensoées: fuso de esferas recirculantes

LEFS40
Cabo do encoder (87)
4xM8x1,25
profundidade (170) Cabo do motor (26)
da rosca 13 106

Plano de referéncia de montagem do corpo Nota 1)

60

= >‘u\h“ﬂ%h§
= ===

74

~] 06H ()%
profundidade 7
6Ho (3%
profundidade 7
(L) (3.1)
13 | 86 A (Distancia do percurso da mesa: curso +6)"**? 86 2235
90 (90) Curso (88)
61 Pgsicao de deteccio da fase Z do encoder "2
[ 4 et
@l © 8
o) i3
8 I ||
© o) - ‘ 1T
4+ O, ] L
8 M4 x0,7 0030
profundidade 6H9 (0°)
da rosca 8 n x 06,6 profundidade 6
(terminal F.G.) —\ ~
© | .
© S=
150
D x 150 (=E) 60 15
B

Cabo do motor (6)

Opcao do motor: com trava Cabo da trava (¢4,5)

Cabo do encoder (07)
253,5

Nota 1) Ao mor{tar ,0 atuador elétrico usando q plano L A B n E[mm]
Bira da Superice oposta o o b pars 3 st 205 | s | 6 | 2 | a0
Z\\rl?u %ure?glriez%rag?gam?r?) chanfrado em R. ;‘11 :g - 0 2 2 o
1% 2 ando reoma & sua ongem. Corifive. db s ws | s | s | 3 | aso
i s pecas 6o wabaih, o noaagoos Ssd s0s | o8 | 10 | 4 | 0
Nota 3)?;?%(1];?: g:;;siséo de deteccao da fase Z a 1841132 606 778 10 4 600
partir do fim do curso do lado do motor. IR } :1: g - T - R p—
ED_DDDDDDD 1222 sos | 978 14 6 900
'EDDDDDDD ] gn S| 906 | 1078 14 6 900
;ED_DDDEDEE ]ﬂig 1006 | 1178 16 7 1050
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Série LEFS

Atuador elétrico/

Al

Precaucoes especificas do produto 1

Leia antes do manuseio. Consulte o prefacio 38 para obter as Instru¢oes de seguranca.
Para saber sobre as Precaucdes do atuador elétrico, consulte as paginas2a7eo

Manual de operacoes. Baixe-o em nosso site, http://www.smcworld.com

\ Projeto |

Manuseio \

A Cuidado

1. Nao aplique carga em excesso além do limite de
operagao.

Selecione um atuador adequado por carga e momento
admissivel. Se o produto for utilizado fora do limite de
operacao, a carga excéntrica aplicada sobre o guia sera
excessiva e tera efeitos nocivos, como criar folga nos
guias, diminuindo a precisdo e encurtando a vida util do
produto.

2. Nao use o produto em aplicagcdes onde forca externa

excessiva ou forca de impacto possam ser aplicadas a ele.
Isto pode causar falhas.

\ Selecao

A Atencio
1. Nao aumente a velocidade além do limite de operacao.
Selecione um atuador apropriado pela relacdo entre a
velocidade e a carga de trabalho admissivel, e da
velocidade admissivel de cada curso. Se o produto for
usado fora do limite de operacdo, ele tera efeitos
adversos tais como ruido, precisdo reduzida e menor
vida util.
2. Nao use o produto em aplicacoes onde forca externa
excessiva ou forca de impacto possam ser aplicadas a
ele.
Isto pode causar falhas.
3. Quando o produto faz um ciclo repetidamente com
cursos parciais (veja a tabela abaixo), opere-o em um
curso completo, pelo menos uma vez a cada 10 cursos.
Caso contrario, a lubrificacao pode terminar.

Modelo Curso parcial
LEFS25 65 mm ou menos
LEFS32 70 mm ou menos
LEFS40 105 mm ou menos

4. Quando uma forca externa é aplicada a mesa, é
necessario adicionar forca externa a carga de trabalho
como a carga total transportada para o
dimensionamento.

Quando um duto de cabos ou tubo flexivel for fixado no
atuador, a resisténcia ao deslizamento da mesa aumenta,
podendo levar a falha operacional do produto.

5. O limite de torque para frente/reverso é estabelecido
em 100% (3 vezes a faixa de torque do motor) como
padrao.

Este valor é o torque maximo (valor limite) no "Modo de
controle de posigcao", "Modo de controle de velocidade"
ou "Modo de posicionamento”. Quando o produto é
operado com um valor menor do que o padrdo, a
aceleragcdo ao dirigir pode diminuir. Estabeleca o valor
apos confirmar o dispositivo real a ser utilizado.

A Cuidado

1. Nao permita que a mesa bata na extremidade do
curso. O batente interno pode quebrar.

= 1LTX

Manuseie o atuador com cuidado, principalmente quando for
usado na dire¢ao vertical.

2. A velocidade real do atuador & afetada pela carga de trabalho
e curso.

Verifique as especificagbes com referéncia a se¢ao de sele¢cao
de modelo do catalogo.

3. Nao aplique uma carga, impacto ou resistencia alem da carga
transferida durante o retorno a origem.

4. Nao amasse, arranhe ou cause danos ao corpo e as
superficies de montagem da mesa.

Isso pode causar desnivelamento na superficie de montagem,
folga no guia ou aumento da resisténcia ao deslizamento.

5. Ao fixar uma pega de trabalho, nao aplique grande impacto ou
grande momento.

Caso seja aplicada uma forca externa acima do momento
admissivel, podera causar folga no guia ou um aumento da
resistencia ao deslizamento.

6. Mantenha o nivelamento da superficie de montagem em
0,1 mm ou menos.

O desnivelamento de uma pega de trabalho ou montagem em
base no corpo do produto pode causar uma folga no guia e
um aumento na resisténcia ao deslizamento.

7. Ao montar o produto, mantenha um diametro de 40 mm ou
maior para as curvas do cabo.

8. Nao bata a mesa com as pecas de trabalho na operacao de
posicionamento e faixa de posicionamento.
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Série LEFS
Atuador elétrico/
c Precaucobes especificas do produto 2
Leia antes do manuseio. Consulte o prefacio 38 para obter as Instrucdes de seguranca.

Para saber sobre as Precaucdes do atuador elétrico, consulte as paginas2a7eo
Manual de operag¢des. Baixe-o em nosso site, http://www.smcworld.com

Manuseio | Manutengéo

A Cuidado

9. Ao montar o produto, utilize parafusos com tamanho
adequado e aperte-os com torque adequado.

Apertar os parafusos com maior torque do que o

A\ Atencio

Frequéncia de manutencao
Realize a manutencao conforme a tabela a seguir.

recomendado pode causar mau funcionamento, enquanto Frequéncia Verificagao da aparéncia |  Verificagao interna
que apertar com um torque menor pode causar o hepeama arEs
desl ito da posicao de ou, em di operagao diaria o -
extremas, o atuador podera se soltar de sua posi¢cdo de
montagem. Inspecionar a cada
6 meses/1.000 km/ 'e) )
Corpo fixo A 5 milhdes de ciclos*
2]
[ - Il — [ ¥ * Selecionar o que ocorrer primeiro.
i i i f
| 1 1 I | o
A A .4 5k * ltens para verificagéo visual
7 T 1. Parafusos de retencao soltos, sujeira anormal
WD || FewEes || ooy (i) 2. Verifique se ha falhas e junta de cabo
LEFS25 M4 45 24 3. Vibragéo, ruido
LEFS32 M5 55 30 e |tens de verificacéo interna
LEFS40| M6 6.6 31 1. Condigao do lubrificante em pegas moveis.

2. Pegas fixas ou parafusos de fixagdo soltos ou com

jogo mecanico.

Plano de referencia
de montagem
do corpo

Pino de
posicionamento
(Planos de

montagem)

Pino de posicionamento (Planos de
referéncia de montagem)
Pino de posicionamento
(Base B de alojamento)

Plano de referéncia de
montagem do corpo

Pino de
posicionamentd

O paralelismo de deslocamento & um plano de referencia para o plano de
@ncia de do corpo. Se o i de to for requerido
para uma mesa, contra ponha o plano de referéncia aos pinos paralelos, etc.

Peca de trabalho fixa

Modelo | Parafuso | Toaue maximo L Crolgade

L deaperto (Nm) | parlisamento)
‘ =1 [LEFS25 |M5x08| 30 s
? 7 LEFS32 | M6x1 52 9
@ LEFS40 [M8x1,25] 125 13

Para evitar que os parafusos de fixagao da peca de trabalho toquem no corpo, use
parafusos que tenham 0,5 mm ou menos que a profundidade maxima
parafusamento. Se forem usados parafusos longos, eles podem tocar no corpo e
causar mau funcionamento, etc.

10. Nao opere fixando a mesa e movimentando o corpo
do atuador.
11. Verifique as especificagées para a velocidade minima
de cada atuador.
Caso contrario, mau funcionamento inesperado, como
batidas, pode ocorrer.

referencia de '
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Atuador elétrico/tipo deslizante
Fuso de esferas recirculantes

série 11-LEFS

LEFS25, 32, 40

1

P &
N | | .
e \A
Como pedir \ ,/

Série limpa 3

11- LEFS[25]S2|B]
°o o

oS

‘ 1 ‘ Tipo com vacuo
© Tamanho @ Tipo de motor © Passo do fuso [mm] 4 Curso [mm]
25 Simbolo| Tipo Saida(W) [Tamanho do atuador| _Drivers compativeis Simbolo| 11-LEFS25|11-LEFS32|11-LEFS40 100 100
32 s2" Servomotor de CA 100 25 LECSALI-S1 A 12 16 20 a to
40 S3 (Encoder incremental) 200 32 LECSALCI-S3 B 6 8 10 1000 1000
S4 400 40 LECSA2-S4 - *Consulte a tabela para
" LECSBLI-S5 e OPGaO de motor obter os cursos aplicaveis
S6 100 25 '[ECSCS'Ss [[Nada | _Sem opcional |
CSSLESS B | Com trava | R: direita -
§7 | ServomoorcecA | o | 5 | ECSeT S 5 o
(Encoder absoluto) LECSSD:S7 6 Porta de vacuo* -
LECSB2-58 Nada Esquerda M
S8 400 40 LECSC2-S8 R Direita Nada: esquerda
LECSS2-S8 D Esquerda e direita ‘

* Para tipo de motor S2 e S6, os sufixos de referéncia do driver compativel s@o
S1 e S5, respectivamente.

* Selecione ‘D" para a porta de vécuo
para sucg&o de 50 Ljmin (ANR) ou mais

@Tipo de cabo ot 1) Nota 2) (81 docabo™o=3 O Conector de E/S 9 Tipo de driver
Nada Sem cabo Nada | Semcabo | [ Nada | Sem conector | o | Tens@odafonte | Tamanho
S Cabo padréo 2 2m [ H | Comeconector | rivers compativeis | ge alimentagéo (V) [25]32[40
R Cabo robético (cabo flexivel) 5 5m Nada Sem driver - o o o
Nota 1) Os cabos do motor e do encoder estéao A 10m Al LECSA1-S[] 100 a 120 |0 | —
o Pt Catnds, o2 reotar oom  Nota 8) O comprimento dos cabos do A2 LECSA2-SC] 2002230 |®|®|®
opgao de trava & selecionado.) ggg%’::ﬁeds%“;fs‘mm e da trava B1 LECSB1-SCJ 100a 120 o 0| —
Nota 2, A direcao de entrada do cabo standar .

) A dieedo do entrads do cato standard B2 | LECSB2-SOJ 2002230 |®[®]®
(Consu\le a pagina 119 para obter c1 LECSC1-S[] 100 a 120 o o —
detalhes) C2 | LECSG2-S0) 200a230 |®[®]®

* Tabela de cursos aplicaveis @®Padrao S1 LECSS1-SU) 100 a 120 oo |—
s S2 LECSS2-s[] 200 a 230 o oo
Vs mm) | 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000 * Quando o tipo de driver é selecionado, o cabo ¢ incluido. Selecione
oce0 o tipo de cabo e o comprimento do cabo.
11-LEFS25 ] [J [ [J [J [ — - — — Exemplo)
11-LEFS32 ° PY ° ° Py ° Y ° _ _ §282: Cabo padrao (2 m) + Driver (LECSS2)
S§2: Cabo padrao (2 m)
11-LEFS40 — ] o [ ] [J L o [ [ [ Nada: Sem cabo e driver

Drivers compativeis

* Consulte a SMC para cursos nao padrao, pois eles s@o produzidos como pedido especial.

Tipo entrada de Tipo de entrada de pulso Tipo de entrada Tipo SSCNET Ill
pulso/Tipo de direta de N N
posicionamento CC-Link | K
= ! -
B g l | 0
Tipo de driver w “ ‘
: i = |
o WL 3/
Série LECSA LECSC LECSS
Niimero de mesas de ponto Até 7 Até 255 (2 o -
Entrada de pulso O — -
Rede aplicavel - CC-Link SSCNET Il
Encoder de controle Incremental Absoluto Absoluto Absoluto
Encoder 17 bits Encoder 18 bits Encoder 18 bits Encoder 18 bits
Funcéo de 5 Comunicagao USB C 0 USB e @0 RS422 | comunicagéio USB e icagio RS422 Comunicagéo USB

Tenso da fonte

4o (V)

100 a 120 VCA (50/60 Hz), 200 a 230 VCA (50/60 Hz)

Pagina de referéncia

Pagina 174
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Eseecificag()es

Servomotor de CA 11-LEFS25, 32, 40

Atuador elétrico/tipo deslizante
Fuso de esferas recirculantes

Série 11-LEFS

Modelo 11-LEFS25S3 11-LEFS32S? 11-LEFS40S3§
100, 200, 300, 400 100, 200, 300, 400 200, 300, 400, 500, 600
Curso [mm] Nota 1)
500, 600 500, 600, 700, 800 700, 800, 900, 1000
Horizontal 20 20 40 45 50 60
Carga de trabalho [kg] Not2 2) - LAT3
Vertical 8 15 10 20 15 30
Até 400 900 450 1000 500 1000 500 LEF
401 a 500 720 360 1000 500 1000 500
Nota 3) 501 a 600 540 270 800 400 1000 500
Velocidade | Variedade LEJ
5 | max de cursos | 6012700 - - 620 310 940 470
g | [mmal 701 a 800 — — 500 250 760 380 LEL
5 801 a 900 - — — — 620 310
2 901 a 1000 - - - - 520 260 LEY
‘% A a 30 max. [mm/s?] 5.000 (consulte a pagina 144 para obter os limites de acordo com a carga de trabalho e taxa de trabalho)
g do [mm] +0,02 LES
§ Passo do fuso [mm] 12 ‘ 6 16 8 20 10
& isténcia a vil = [m/s?] Nota ) 50/20 tEF;
Tipo de Fuso de esferas recirculantes
Tipo de guia Guia linear LER
Faixa de temperatura de trabalho [°C] 5a40
Umidade relativa [%UR] 90 ou menos (sem condensagao) LEH
oo HERLE) Tl
[ Porcao de guia linear/fuso ifi i 5 f
L | de esteras reci Lubrificante de baixa gerag&o de particulas
Tamanho/saida do motor 100 W40 200 WCI60 [ 400 WLI60
ﬁ Tipo de motor Servomotor de CA (100/200 VCA)
:-f;_', Encoder Tipo de motor S2, S3, S4: encoder de 17 bits incremental (resolugéo: 131072 p/rev)
E Tipo de motor S6, S7, S8: encoder de 18 bits absoluto (resolugdo: 262144 p/rev)
‘g; Consumo de Horizontal 45 65 210
£ | energia [W] "or o Vertical 145 175 230
§_ Consumo de energia em standby | Horizontal 2 2 2
u".l' quando operando [W] Nota 7) Vertical 8 8 18
Consumo de energia instanténea max. [W] N2 8) 445 725 1275
g | TipoNot29 Trava sem magnetizagdo
§8 | Forca de retencéo [N] 131 255 [ 197 385 [ 330 660
i EE Consumo de energia de 20 °C [W] Nota 10) 6,3 7.9 ‘ 7.9
[ Tensdo nominal v 24 VCC o

Nota 1) Consulte a SMC para cursos fora do padrao, pois eles sao produzidos como pedido especial.
Nota 2) Para obter detalhes, consulte o "grafico de velocidade/carga de trabalho (guia)", pagina 144.

Nota 3) A velocidade permitida se altera de acordo com o curso.
Nota 4) Resisténcia a impacto: nenhum mau funcionamento ocorreu quando o atuador foi testado com um testador de queda tanto na dire¢do axial quanto na diregédo
perpendicular ao parafuso. (O teste foi realizado com o atuador em estado inicial.)
Resisténcia a vibragéo: nenhum mau funcionamento ocorreu em um teste na faixa entre 45 e 2000 Hz. O teste foi realizado tanto na dire¢do axial quanto na diregao perpendicular
ao parafuso. (O teste foi realizado com o atuador em estado inicial.)
Nota 5) A quantidade de particulas geradas se altera de acordo com as condi¢des da operagéo e com a taxa do fluxo de sucgéao. Para obter detalhes, consulte as caracteristicas

de geragéo de particulas.

Nota 6) O consumo de energia (incluindo o driver) é para quando o atuador estiver operando.
Nota 7) O consumo de energia em standby quando em operacao (incluindo o driver) é para quando o atuador estiver parado na posig¢éo de configuragéo durante a operagéo.
Nota 8) O consumo instantaneo maximo de energia (incluindo o driver) é para quando o atuador estiver operando.
Nota 9) Somente quando a op¢éo de motor "com trava" estiver selecionada.

Nota 10) Para um atuador com trava, adicione o consumo de energia para a trava.

Peso
—
Série 11-LEFS25
Curso [mm] 100 [ 200 300 [ 400 | 500 | 600
Peso do produto [kg] 220 | 250 | 275 | 305 | 330 | 360
Peso adicional com trava [kg] 0,35
Série 11-LEFS32
Curso [mm] 100 [ 200 [ 300 | 400 500 [ 600 | 700 | 800
Peso do produto [kg] 360 | 400 | 440 | 480 520 | 560 | 600 | 640
Peso adicional com trava [kg] 0,70
Série 11-LEFS40
Curso [mm] 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 80 | 900 | 1000
Peso do produto [kg] 620 | 675 | 73 | 790 | 83 | 900 | 955 | 1015 | 10,70
Peso adicional com trava [kg] 0,70
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Série 11-LEFS

Dimensoées: fuso de esferas recirculantes

11-LEFS25 #0025
o039 () o 5 (102) Cabo do encoder (97)
Plano de referéncia de montagem do corpo Nota 1) 4XxM5x0,8 Cabo do motor (06)
profundidade da rosca 8,5
: 0
2=t Opcional do motor: com trava
3 2 3H9 (‘g‘ozs Cabo do encoder (87)
) 3 2.2) Cabo da trava (94,5)
57,8 (52) _ _ A (distancia do p 50 da-mésa) Nota 2) 52 169 Cabo do motor (26)
38 10 || (56) __—TGurso (54) n 209
@) %n o| Pt trion el beoed, | 241 hd
) I NeE ©
© = veo ‘
Pl
13,9 Porta de va Rc1/8 .
prx::nZiggde orta de vacuo Re Nota 1) Ao montar o atuador elétrico usando o plano de
da rosca 8 . BHo(p* referéncia de montagem do corpo, ajuste a altura
(terminal F.G.) Nxe45 < profundidade 3 da superficie oposta ou do pino para 3 mm ou mais
= por causa do chanfrado em R. (Altura
Q I I il recomendada: 5 mm)

4 Nota 2) Distancia em que a mesa pode mover-se quando
retorna a sua origem. Certifique-se de que a peca
de trabalho montada na mesa néo interfira nas

D x120 (-E) 35.11.10 pecas de trabalho e instalagdes ao redor da mesa.
B Nota 3) A primeira posi¢éo de detec¢éo da fase Z a partir
[mm] do fim do curso do lado do motor. {mm]
Modelo L A[B n D E L A[B n D E
11-LEFS250101-100-010101C] | 389 689
11-LEFS25011-100B-01 01017 | 429 1061210 4 — — 729 406 | 510 8 3 360
11-LEFS250101-200-C1C1C101 | 489 789
11-LEFS2501[1-200B-01 111 | 529 206 | 310 | 6 2 | 240 829 506 | 610 | 10 4 | 480
11-LEFS250101-300-01010101 | 589 889
11-LEFS25(]1-300B-000JJ 629 ] 396 [410] 8 | 3 | 360 -LEFS250)()-600B-1 111|920 | 606 | 710 | 12 | 5 | 600
05H9 (To‘uso
11-LEFS32 profundi = (122) Cabo do encoder (7)
70
Plano de referéncia de montagem do corpo Nota 1) 4xM6x1
-\ SPT——— 42 Cabo do motor (96)
darosca 9,5 ~" 3
T O ~
i ] .
] iu: % Opcional do motor: com trava
a yo) — Cabo do encoder (27)
© a +0,030
i SHI ( 0_ ) Cabo da trava (¢4,5)
profundidade 5
L) (22)
70 —— Cabo do motor (06)
10 (62) A (Disténcia do percurso da mesa: curso + 6) Nota 2) 62 201 -
48 (66) Curso (64) :’» 231
(4) 1 Posico de deteogdo da fase Z do encoder Nota 3) Zl 2+1 -,
. S | 1 I I ‘ \ ®
a @ 14.9 Porta de vacuo Re1/8  Nota 1) Ao montar o atuador elétrico usando o plano
= 030 de referéncia de montagem do corpo, ajuste
(terminal F.G.) nxoe55 SH9 (*8" a altura da superficie oposta ou do pino para
\ profundidade 5 o 3 mm ou mais por causa do chanfrado em
R. (Altura recomendada: 5 mm)
2 Nota 2) Distancia em que a mesa pode mover-se
quando retorna a sua origem. Certifique-se
150 de que a peca de trabalho montada na
mesa nao interfira nas pecas de trabalho e
D x 150 (=E) 15[15 instalagdes ao redor da mesa.
B Nota 3) A primeira posi¢ao de deteccao da fase Z a
partir do fim do curso do lado do motor.
[mm] [mm]
odelo L A | B n D | E Modelo L A B|n|D|E
11-LEFS320101-100-00 00 | 441 00-500-00000 841
11-LEFS3201-100B-0000 [ 471 | 19620 | 4 | — | — 0(-500B-00JJ(1| 871 | 06 | 630 | 10 | 4 | 600
11-LEF oo -0000 | 541 00-600-0010101 941
11-LEF g B-OO00 | 571 296|330 6 2 || g 00-600B-0000 | 971 | 06| 780 | 10| 4 | 600
11-LEFS32000 -0000 | 641 00-700-00000 | 1041
11-LEFS320)-300B-0 000 | 671 | 506 [430| 6 | 2 ]300 00-700B-0000 | 1o71 | 796|830 | 12| 5 | 750
11-LEFS3200-400-0 00000 | 741 0J0-800-00010101 | 1141
11-LEFS320-400B-0000 [ 771] 4% [ 530 | 8 | 8 |4%0 O0-800B-0000 | 1171 | 806 | 930 | 14 ] 6 | 900
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Atuador elétrico/tipo deslizante
Fuso de esferas recirculantes

Dimensoes: fuso de esferas recirculantes
11-LEFS4

Série 11-LEFS

Cabo do encoder (97)
4xM8x1,25
— 170
profundidade (1 os) Cabo do motor (96)
Plano de referéncia de mqntagem do corpo Nota 1) darosca 13 0
£ 3
H 5 T
i O
~ 06H9 (739%°
profundidade 7
6H9 (Jo°%°
profundidade 7
(L) (31)
13 86 A (Disténcia do percurso da mesa: curso + 6) "2 86 223,5
90 (90) Curso (88)
61 }‘ icdo de deteogdo dafase Z do encoder "o3) W
2:1 2
@l @ 8 -
N\ B i
[\,
I
f;
12,9 porta de vécuo Rc1/8
profundidade da rosca 8
(terminal F.G.) 6H9 (+8,oao )
26,6 profundidade 6
~
© ||
© ==
150
D x 150 (=E) 60 15
B
abo do motor (26)
Opcao do motor: com trava Cabo da trava (¢4,5)
Cabo do encoder (97)
253,5
®
[mm]
Nota 1) Ao montar o atuador elétrico usando o plano Modelo L A B n E
de referéncia de montagem do corpo, ajuste - -0000 614,5 206 378 6 300
a altura da superficie oposta ou do pino para O B-0000 644,5
3 mm ou mais por causa do chanfrado em [ -0000 714,5 306 478 6 300
R. (Altura recomendada: 5 mm) - B-CC00] 7445
Nota 2) Distancia em que a mesa pode mover-se 0C-400-0000 814,5 406 578 8 4%\
quando retorna & sua origem. Certifique-se 00-400B-0000 844,5
de que a peca de trabalho montada na mesa 00-500-0000 914,5 506 678 10 600
nao interfira nas pegas de trabalho e C-500B-C1010000 944,5
instalagdes ao redor da mesa. 0C-600-0000 1014,5 606 778 10 600
Nota 3) A primeira posi¢éo de deteccdo da fase Z a C-600B-000000 1044,5
partir do fim do curso do lado do motor. 0OC-700-0000 1114,5
OC-700B-0000 [ 11445 | /%6 | 878 2 250
OO -0000 1214,5
D-800B-0000 | 12445 | 806 | 978 4 900
- -0000 1314,5
OCF900B-0000 | 13445 | 996 | 1078 | 14 200
O0- 0-0000) 1414,5
ook 0B-C0 14445 1006 1178 16 1050
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Atuador elétrico/tipo deslizante

Transmissao por correia

Série LEFB

LEFB25, 32, 40

Como Eedir

g

ey S

@ Tamanho © Tipo de motor @ Passo equivalente @ Curso
25 Simbolo| Tipo |saida (W) Tamanho do atuador|  Drivers compativeis [S] 54 mm | 300 300 mm
32 S2" | omotor de CA 100 25 LEGSALI-S1 a a
40 S3 (Encoder incremental) 200 32 LECSALI-S3 3000 3000 mm
) Posicdio de S4 400 40 LECSA2-S4 * Consulte a tabela para obter os cursos aplicaveis.
montagem de motor | gg* 100 25 I[Egggégzz @ Opcéo de motor @ Tipo de cabo Mo 1) Now2)
Nada_| wontagem superior LECSS[-S5 [[Nada| Semopcional | [ Nada Sem cabo
U [Voniagemnabase g7 |Servomotorde CA| o " tEgggH%g; [ B [ Comtava | s Cabo padrao
(Encoder absoluto) LECSS[-S7 R |Cabo robético (cabo flexivel)|
LECSB2-S8 Nota 1) Os cabos do motor e do
S8 400 40 LECSC2-S8 encoder estdo incluidos.
LECSS2-S8 (O cabo da trava também

* Para tipo de motor S2 e S6, os sufixos de referéncia do driver
compativel sdo S1 e S5, respectivamente.

© Comprimento do cabo

© Tipo de driver

@ Conector de E/S

esta incluido quando o

motor com opgédo de

trava é selecionado.)
Nota 2) Dire¢do da entrada de

Nada | Sem cabo . | Tensaodafonte | Tamanho | [ Nada | Sem conector | cabo standard é “lado
z om Drivers compativeis | de alimentagao 25(32[40 ‘ H ‘ Com conector ‘ eixo (A)". (Consulte a
5 5m Nada Sem driver - [ AAK) pagllr;]a 119 para obter
A Tom Al | LECSA1-S0 1002120 |e@ |®|— detalhes)
"0 comprimento do |_A2 LECSA2-SO] 2002230 (@ [®]e
encodej, motor e cabo da B1 LECSB1-S0] 100 a 120 ®|® | —|. Quando o tipo de driver é selecionado, o cabo é incluido.
trava s&o os mesmos. B2 LECSB2-S0 200 a 230 ® | ® | @ | Selecione o tipo de cabo e o comprimento do cabo.
Cc1 LECSC1-SO 100 a 120 ® | ®|— | Exemplo)
c2 LECSC2-S[1 200 a 230 o0 |0 $§282: Cabo padréo (2 m) + Driver (LECSS2)
s1 LECSS1-50J 100a120 [ @@~ S2 Gabopado(@m)
s2 LECSS2-50 2002230 | ® | @ [ @] Macasemcaboediver
* Tabela de cursos aplicaveis @®Padrao/OProduzido ap6s o recebimento do pedido
300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 |1000 | 1100 | 1200 | 1300 | 1400 | 1500 | 1600 | 1700 | 1800 | 1900 | 2000 | 2500 | 3000
LEFB25 L [ [ J L [ L [ [J O [ ] O o O O O O [ — —
LEFB32 [ [ [J [ o [ [ [J O [ ) O o O O [©] O [ [J -
LEFB40 | ® [ ] [ J [J [ ] [ J [ ] [ J ) [ ] O O [ ] O O [¢] O (] [ J [ J
* Consulte a SMC para curso ndo padrao, pois ele é produzido como pedido especial.
Drivers compativeis
Tipo entrada de Tipo de entrada de pulso Tipo de entrada Tipo SSCNET Il
pulso/Tipo de direta de -
posicionamento CC-Link i ]
p— & |
B e I“ i
Tipo de driver - “ HHH 7
' :
Hie i ) g £
!ﬁ “ g ay s
Série LECSA LECSC LECSS
Nimero de mesas de ponto Até 7 - Até 255 (2 -
Entrada de pulso o ) - -
Rede aplicavel - — CC-Link SSCNET Il
Encoder incremental de Encoder absoluto de Encoder absoluto de Encoder absoluto de
Encoder d trol
nieoder e controle 17 bits 18 bits 18 bits 18 bits
Funcao de a C &0 USB C icagéio USB e icagéio RS422 | Ct icagdo USB e icagio RS422 [ icagdo USB
Tensso da fonte de alimentagéo (V) 100 a 120 VCA (50/60 Hz), 200 a 230 VCA (50/60 Hz)
Péagina de referéncia Pagina 174
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Atuador elétrico/tipo deslizante

Transmissao por correia Série LEFB

Eseecificagées

Servomotor CA LEFB25, 32, 40

Nota 1) Consulte a SMC para cursos fora do padréo, pois eles sao produzidos como pedido especial.

Nota 2) Para obter detalhes, consulte “Velocidade — Grafico de carga de trabalho (Guia)”, pagina 147.

Nota 3) A aceleragao/desaceleragdo maxima alteram de acordo com a carga de trabalho. Verifique a "Carga de trabalho — Gréafico de desaceleragéo/aceleragéo" do
catalogo.

Nota 4) Resisténcia a impacto: nenhum mau funcionamento ocorreu quando o atuador foi testado com um testador de queda tanto na dire¢éo axial quanto na dire¢do
perpendicular ao parafuso. (O teste foi realizado com o atuador em estado inicial.)

Resisténcia a vibragdo: nenhum mau funcionamento ocorreu em um teste na faixa entre 45 e 2000 Hz. O teste foi realizado tanto na diregao axial quanto na dire¢édo
perpendicular ao parafuso. (O teste foi realizado com o atuador em estado inicial.)

Nota 5) O consumo de energia (incluindo o driver) é para quando o atuador estiver operando.

Nota 6) O consumo de energia em espera quando em operagéo (incluindo o driver) é para quando o atuador estiver parado na posi¢éo de configuragdo durante a
operacao.

Nota 7) O consumo maximo de energia instantanea (incluindo o driver) é para quando o atuador estiver operando.

Nota 8) Somente quando a op¢ao de motor "com trava" estiver selecionada.

Nota 9) Para um atuador com trava, adicione o consumo de energia para a trava.
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Modelo LEFB25S3 LEFB32S} LEFB40S3
300, 400, 500 300, 400, 500
ggg' ;gg' ggg 600, 700, 800 600, 700, 800
900 1’000 ’(1 100) 900, 1000, (1100) 900, 1000, (1100) LAT3
Curso [mm] Neta 1200' (130'0 1400) 1200, (1300, 1400) 1200, (1300, 1400)
1500’ (16001 1700) 1500, (1600, 1700) 1500, (1600, 1700)
. (1600, 1900}, 2000 (1800, 1900), 2000 (1800, 1900), 2000 LEF
] ' ! 2500 2500, 3000
£
§ Carga de trabalho [kg] *=2 | Horizontal 5 15 25 I_EJ
b4 maxima (mm/s) 2.000 2.000 2.000
'§ A 4 do maxima [mm/s2] | 20.000 (consulte a pagina 147 para limite de acordo com a carga de trabalho e taxa de trabalho) 23 LEL
£ do posici [mm] 0,08
;-’. Passo equivalente [mm] 54 LEY
u isténcia a vil a [m/s2] Nt 9 50/20
Tipo de aci Correia LES
Tipo de guia Guia linear
Faixa de de trabalho [°C] 5a 40 I[E;g
Umidade relativa [%UR] 90 ou menos (sem condensagéo)
Tamanho/saida do motor 100 W/CJ40 200 W/CI60 ‘ 400 W/CJ60 LER
@ | Tipo de motor Servomotor de CA (100/200 VCA)
:% Encoder Tipo de motor S2, S3, S4: encoder de 17 bits incremental (resolugédo: 131072 p/rev) LEH
E Tipo de motor S6, S7, S8: encoder de 18 bits absoluto (resolugdo: 262144 p/rev)
8 | Consumo de Horizontal 29 41 72
E energia [W] "= Vertical — - —
E Consumo de energia em standby | Horizontal 2 2 2
&8 quando operando [W] "= 8 Vertical — — —
Consumo méximo de energia i anea [W] "7 445 725 1275
2g | Tipotee? Trava sem magnetizagdo
8
§8 5| Forca de retengao [N] 27 ‘ 54 ‘ 110
S83
85| Consumo de energia em 20 °C [W] ** 6.3 ‘ 7,9 ‘ 7.9
Eid ‘ Tenséo nominal [V] 24 VCC s



Série LEFB

Peso
—
Série LEFB25S01S
Curso [mm] 300 [ 400 [ 500 | 600 [ 700 [ 800 [ 900 [ 1000 | 1100 | 1200 | 1300 [ 1400 | 1500 [ 1600 | 1700 | 1800 [ 1900 | 2000
Peso do produto [kg] | 3,00 | 3,25 | 3,50 | 3,75 | 4,00 | 4,25 | 4550 | 4.75 | 5,00 | 5.25 | 550 | 5.75 | 6,00 | 6,25 | 6,50 | 6,75 | 7.00 | 7.25
Peso adicional
com trava [kg] 035
Série LEFB32SS
Curso [mm] 300 [ 400 [ 500 | 600 [ 700 | 800 [ 900 [ 1000 | 1100 | 1200 | 1300 [ 1400 | 1500 [ 1600 | 1700 | 1800 [ 1900 | 2000 [ 2500
Peso do produto [kg] | 4,90 | 5,25 | 5,60 | 5,95 | 6,30 | 6,65 | 7,00 | 7,35 | 7,70 | 8,05 | 8,40 | 8.75 | 9,10 | 9.45 | 9,80 | 10,15] 1050 10,85 | 12,60
Peso adicional
com trava [kg] 0.75
Série LEFB40SLIS
Curso [mm] 300 | 400 [ 500 | 600 [ 700 | 800 | 900 [ 1000 ] 1100 [ 1200 [ 1300 [ 1400 | 1500 [ 1600 | 1700 [ 1800 | 1900 | 2000 | 2500 [ 3000
Peso do produto [kg] | 7,10 | 7,55 | 8,00 | 8,45 | 8,90 | 9,35 | 9,80 | 10,25] 10,70 11,15] 11,60 | 12,05 | 12,50 | 12,95 | 13,40 | 13,85 | 14,30 | 14,75] 17,00 | 19,25

Peso adicional
com trava [kg]

0,7

\ Manuseio |

Manutencao \

/A Cuidado

1. O atuador de transmissao por correia nao pode ser
usado verticalmente para aplicacoes.

2. No caso de atuador de transmissdo por correia,
pode ocorrer vibracdo durante a operacdo em
velocidades dentro das especificagées do atuador,
e isto pode ser causado pelas condicoes de
operacéao. Altere a configuracdo de velocidade para
uma velocidade que nao cause vibracgao.

\ Manutencgao

A\ Atencéo
Frequéncia de manutencao
Realize a manutengao conforme a tabela a seguir.

Frequéncia Verficagdo da aparéncia | Verificagao intera | Verificagéo da correia

Inspecionar antes e}
da operacéo didria

Inspecéo a cada
6 meses/1.000 km/ O O O
5 milhdes de ciclos*

* Selecionar o que ocorrer primeiro.

« Itens para verificacao visual

1. Parafusos de retencgao soltos, sujeira anormal
2. Verifique se ha falhas e junta de cabo

3. Vibragéo, ruido
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A\ Atencio
-Itens de verificacao interna
1. Condi¢do do lubrificante em pecas moveis.

2. Pegas fixas ou parafusos de fixagdo soltos ou com jogo
mecanico.

- Itens para verificacédo de correia

Pare a operacao imediatamente e substitua a correia
quando a mesma aparentar estar arriada. Além disso,
certifique-se de que o seu ambiente de trabalho e condicées
satisfacam os requisitos especificados para o produto.

a. A lona dentada esta gasta.

A fibra da lona se torna felpuda. A borracha é removida e a
fibra fica esbranquicada. As linhas das fibras ficam
indefinidas.

b. Descascamento ou desgaste no lado da correia

A beirada da correia se torna arredondada e os filetes
desgastados ficam expostos.

c. Correia parcialmente cortada

A correia estd parcialmente cortada. Matéria estranha
agarrada nos dentes além de peca cortante causa falha.

d. Linha vertical do dente da correia
Falha produzida quando a correia roda no flange.

e. A parte de tras emborrachada da correia esta
macia e pegajosa.

f. Rachaduras na parte de tras da correia



Construgéo
LEFB25SC1S

Lista de pecas

e

Atuador elétrico/tipo deslizante
Transmissao por correia
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* Tipo de montagem na base do motor & o mesmo.

Lista de pecas

N° Descrigao Material Nota N° Descrigao Material Nota

1 | Corpo Liga de aluminio Anodizado 15 Liga de aluminio Revestimento
2 | Guia de trilho 16 | Montagem de motor Liga de aluminio Revestimento
3 | Correia 17 | Tampa do motor Liga de aluminio Anodizado
4 | Suporte da correia Ago-carbono Cromado tratado 18 | Tampa lateral do motor Liga de aluminio Anodizado
5 | Batente de correia Liga de aluminio Anodizado 19 | Batente de banda Ago inoxidavel

6 | Mesa Liga de aluminio Anodizado 20 | Motor

7 | Placa cega Liga de aluminio Anodizado 21 | Bucha de borracha NBR

8 | Batente de banda de vedagdo Resina sintética 22 | Batente Liga de aluminio

9 A Aluminio fundido Revestimento 23 | Banda de vedagio contra poeira Ago inoxida

10 | Suporte de polia Liga de aluminio 24

11 | Eixo de polia Ao inoxidavel 25

12 | Polia terminal Liga de aluminio Anodizado 26 Agoii

13 | Polia do motor Liga de aluminio Anodizado 27 | Parafuso de ajuste de tensdo | Ao cromo-molibdenio Cromado tratado

14 | Flange de retorno

Liga de aluminio

Revestimento

28

Parafuso de fixagdo de polia|

Ago cromo-molibdénio

Cromado tratado
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Série LEFB

Construgéo
LEFB32/40SC1S
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Lista de pecas

* Tipo de montagem na base do motor € o mesmo.

Lista de pecas

N° Descricao Material Nota N° Descricao Material Nota
1 | Corpo Liga de aluminio Anodizado 15 | Flange de retorno Liga de aluminio Revestimento
2 | Guia de trilho 16 |A Liga de aluminio Revestimento
3 | Correia 17 de motor Liga de aluminio Revestimento
4 | Suporte da correia Aco-carbono Cromado tratado 18 | Tampa do motor Liga de aluminio Anodizado
5 | Batente de correia Liga de aluminio Anodizado 19 | Tampa lateral do motor Liga de aluminio Anodizado
6 | Mesa Liga de aluminio Anodizado 20 | Batente de banda Aco inoxidavel
7 | Placa cega Liga de aluminio Anodizado 21 | Motor
8 Batente d-e banda Resina sinttica 22 | Bucha de borracha NBR

de vedacdo 23 Banda de vedacgao contra Ago inoxidavel
9 | Bloco terminal Liga de aluminio Revestimento poeira
10 | Capa do bloco terminal 24 | Rolamento
11 | Suporte de polia Liga de aluminio 25 | Rolamento
12 | Eixo de polia Aco inoxidavel 26 | Rolamento
13 | Polia terminal Lfga de aluml’n?o Anodizado 27 s:azf:ss;ode ajuste Ago cromo-molibdénio | Gromado tratado
14 | Polia do motor Liga de aluminio Anodizado
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Atuador elétrico/tipo deslizante

Dimensoes: transmissao por correia

Tipo de montagem superior do motor/LEFB25

Plano de referéncia de

montagem do corpo Nota 1)

Transmissao por correia Série LEFB

03H9 (+0,025 0) 102
profundidade 3
64
4xM5x0.8
profundidade 45
da rosca 8,5 B 3

L
S

profundidade 3

LAT3

H

el (=R =R —
m|m m|| m §}a)
w|=<|r| <k

—r
mm
-l
wn<

L)
10 (109) A ia do percurso da mesa) Nota2) 52 75 (1,4)
(112) Curso 55 N
@, le Posicao de deteccao da fase Z do encoder Nota 3), .| 4@ 94
Cabo do encoder (97)
Cabo do motor (96)
=8 [
Max07 38 92 p=
profundidade T 3
da rosca 8 TT =" it i i
h d f
(terminal F.G.) L < ‘ e
—% N
vl 6 L
5\_? © 17’ Parafuso de ajuste de tenséo da correia
58 (M3: largura entre faces 2,5)
45 3H9 (+0,025 0)
Nx045 I profundidade 3
<
© '
2 2
170
D x 170 (=E) 25| 3
B
Opcéao do motor: com trava
(75) (1.4)
a
o
Dimensodes [mm]
Curso L A B n D E Cabo do encoder (27)
300 552 306 467 6 2 340 = Cabo do motor (26)
400 652 406 567 8 3 510 Q &
500 752 506 667 8 3 510
600 852 | 606 | 767 | 10 4 680 Cabo da irava (04.5)
700 952 706 867 10 4 680 %
800 1052 | 806 | 967 | 12 5 850 = Sl
900 1152 906 1067 14 6 1020
1000 1252 1006 1167 14 6 1020
1100 1352 1106 1267 16 7 1190
1200 1452 1206 1367 16 7 1190
1300 1552 1306 1467 18 8 1360 Nota 1) A dor elétri d | de referéncia d
rao0 | fosa | taos | fser | 0 | o | wsao_ Moe')iomoners s sern st o g o i e o
1500 1752 1506 1667 20 9 1530 mais por causa do chanfrado em R. (Altura recomendada: 5 mm)
1600 1852 1606 1767 22 i iZ00 Nota 2) Distancia em que a mesa pode mover-se quando retorna a sua origem.
1700 1952 1706 1867 22 10 1700 Certifique-se de que a pega de trabalho montada na mesa néo interfira
1800 2052 1806 1967 24 11 1870 nas pegas de trabalho e instalagdes ao redor da mesa.
1900 2152 1906 2067 24 11 1870 Nota 3) A primeira posicéo de deteccao da fase Z a partir do fim do curso do lado
2000 2252 2006 2167 26 12 2040 do motor.
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Série LEFB

Dimensoes: transmissao por correia

Tipo de montagem na base de motor/LEFB25U

03H9 (+0,025 0) 102
idade 3
4
Plano de referencia de 4xM5x08 &
montagem do corpo Nota 1) profundidade 45
da rosca 8,5 2 ]
S ~— =
| i
o !
0
o || 3H9 (+0,025 0)
profundidade 3
L)
10 (109) A (distancia do percurso da mesa) Nota 2) _ 52 75 (1,4)
(112) Curso 55
58 (), ||, Posiao de deteccao da fase Z do encoder Nota 3) 3415
M4 x0,7 38, 0|
profundidade’ E’; ¥
da rosca 8 i i) o —in——a i i
termingl F.G.) \|°, H [
( ) L S— ‘ o e
— N
w| v 6,1 L _
ol <l 47 :
- Parafuso de ajuste de tensao < ﬁ © S
(M3: largura entre faces 2,5) hai =~ Cabo do encoder (07)
] Cabo do motor (6)
N
o
Nx045 3H9 (+0,025 0)
- profundidade 3
<
’ J
170
D x 170 (=E) 25| 3
B
Opcéo do motor: com trava
75 (1,4)
=
= o e
f Cabo da trava (94,5)
Dimensoes [mm] Cabo do encoder (07)
Curso L A B n D E ﬁ B
300 552 306 467 6 2 340 | S
400 652 | 406 567 8 3 510 ) g Cabo do motor (96)
500 752 506 667 8 3 510 ]
600 852 606 767 10 4 680
700 952 706 867 10 4 680
800 1052 806 967 12 5 850
900 1152 906 1067 14 6 1020 q
1000 1252 1006 1167 14 6 1020 <
1100 1352 1106 1267 16 7 1190
1200 1452 1206 1367 16 7 1190
1300 1552 1306 1467 18 8 1360 Nota 1) Ao montar o atuador elétrico usando o plano de referéncia de montagem
1400 1652 1406 1567 20 9 1530 do corpo, ajuste a altura da superficie oposta ou do pino para 3 mm ou
1500 1752 1506 1667 20 9 1530 mais por causa do chanfrado em R. (Altura recomendada: 5 mm)
1600 1852 1606 1767 22 10 1700 Nota 2) Distancia em que a mesa pode mover-se quando retorna a sua origem.
1700 1952 1706 1867 22 10 1700 Certifique-se de que a peca de trabalho montada na mesa nao interfira
1800 2052 1806 1967 24 11 1870 nas pegas de trabalho e instalagdes ao redor da mesa.
1900 2152 1906 2067 24 1 1870 Nota 3) A primeira posi¢ao de detec¢ao da fase Z a partir do fim do curso do lado
2000 2252 | 2006 | 2167 | 26 12 2040 do motor.




Dimensoes: transmissao por correia

Atuador elétrico/tipo deslizante .
Transmissao por correia Série LEFB

Tipo de montagem superior do motor/LEFB32

25H9 (+0,030 0) 190
profundidade 5
Plano de referéncia de 4xMBx 1 70
montagem do corpo Nota 1) profundidade 42
1\ darosca95 o <
@ A _ <~
- : L
“ H—HEH
© n
] E=s J
M4x07 ! $<L§ 81_||_5H9 (§°)
profundidade profundidade 5
da rosca 8
(terminal F.G.)
(L)
64 (62) A ancia do p: da mesa) Nota 2) 62 96 (1.4)
(65) Curso 65 |
Gl Posigio de detecgo da fase Z do encoder Nota 3) Zel|<3 £1:5 4
Cabo do enco
] — /A/ I— A Cabo do motor (26)
L K © E
48 8
FE <
i ] ¥ i -
dq bl —1 '
8 ke |
@ i
70
Parafuso de ajuste de tensao
(M4: largura entre faces 7) 5H9 (*8’030)
N x855 profundidade 5
ff
©
o [}
2 =
4
200
D x 200 (=E) 15|| 5
B
Opcao do motor: com trava
96 (1,4)
q
o
Dimensodes [mm]
Curso L A B n D E
300 590 306 430 6 2 400 Cabo do encoder (67)
400 690 406 530 6 2 400 Cabo do motor (26)
500 790 506 630 8 3 600 o
600 890 606 730 8 3 600 Q E
700 990 706 830 10 4 800 | Cabo da trava (84,5)
800 1090 806 930 10 4 800 A
900 1190 906 1030 12 5 1000 =
1000 1200 | 1006 | 1130 12 5 1000 5 le |4
1100 1390 1106 1230 14 6 1200
1200 1490 1206 1330 14 6 1200
1300 1590 1306 1430 16 7 1400
1400 1690 1406 1530 16 7 1400
1500 1790 1506 1630 18 8 1600 Nota 1) Ao montar o atuador elétrico usando o plano de referéncia de montagem
1600 1890 1606 1730 18 8 1600 do corpo, ajuste a altura da superficie oposta ou do p\n(.J para 3 mm ou
1700 1990 1706 1830 20 9 1800 Nota gvalshpovr causa do chanfrado jm R. (Altura recozwendada. qmm) _
1600 [ 2000 | te06 [ too0 [ 20 [ o [ tec0 2 Cerfase.o de s a pocsde rabaino moniada a meca o
1900 2190 1906 2030 22 10 2000 nas pegas de trabalho e instalagdes ao redor da mesa.
2000 2290 2006 2130 22 10 2000 Nota 3) A primeira posicéo de deteccao da fase Z a partir do fim do curso do lado
2500 2790 | 2506 | 2630 28 13 2600 do motor.
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série LEFB

Dimensoes: transmissao por correia

Tipo de montagem na base de motor/LEFB32U

@5H9 (+0,030 192 0)
Plano de referéncia profundidade 5 70
de montagem do 4 x M6 x 1
corpo Nota 1) profundidade 42
\ darosca9,5 3 \ ) 3
[ e g i
Tk ay
[ 4
4
© &
b , ESEEE
M4 x 0; *,L§ $ 5H9 (+00‘030 )
R:::‘n’:?\:agee : 10s0a 8 profundidade 5
(L)
(5) 4 (62) _A (distancia do percurso da mesa) V22 62 96 (1,4)
(65) Curso 65
70 le Posicao de deteccao da fase Z do Lol ﬂ
.48 encoder Nota 3) ol o
[ g
é ) = | -
R — [t} o | &
SERE S2
kil i
Parafuso de ajuste de tensao @
. «©
(M4: largura entre faces 7) &l j =) o
=1
o Cabo do encoder (27)
Cabo do motor (96)
™
Q|
5Hg (*0.030
nxe55 0

profundidade 5

N
"

200
D x 200 (=E) 5] 5
B
Opcao do motor: com trava
96 (1,4)
Dimensodes [mm] ;
Curso L A B n D E = el
—

300 590 306 430 6 2 400 5

400 690 406 530 6 2 400

500 790 506 630 8 3 600 ﬁ :u:? Cabo da trava (04,5)
600 890 606 730 8 3 600 o Q) R E——
700 990 706 830 10 4 800 55| LCabo do encoder (67)
800 1090 806 930 10 4 800 = Cabo do motor (26)
900 1190 906 1030 12 5 1000

1000 1290 1006 1130 12 5 1000

1100 1390 1106 1230 14 6 1200

1200 1490 1206 1330 14 6 1200 §

1300 1590 1306 1430 16 7 1400 =

1400 1690 1406 1530 16 7 1400

1500 1790 1506 1630 18 8 1600 - -

1600 1890 1606 1730 18 s 1600 Nota 1) /d\c montar o attuadorne\etrldco usan:'o o planot de re;erer_ma de m;)magem

o corpo, ajuste a altura da superficie oposta ou do pino para 3 mm ou

1700 1990 1706 1830 20 9 1800 mais p’;r calusa do chanfrado er‘r)w R. (Altu‘:a recomendgda: gmm)

1800 2090 1806 1930 20 9 1800 Nota 2) Distancia em que a mesa pode mover-se quando retorna a sua origem.
1900 2190 1906 | 2030 22 10 2000 Certifique-se de que a peca de trabalho montada na mesa néo interfira
2000 2290 2006 2130 22 10 2000 nas pegas de trabalho e instalagdes ao redor da mesa.

2500 2790 2506 2630 28 13 2600 Nota 3) A primeira posicéo de deteccéo da fase Z a partir do fim do curso do lado

do motor.



Atuador elétrico/tipo deslizante
Transmissao por correia

Dimensoes: transmissao por correia

Tipo de montagem superior do motor/LEFB40

©6H9 (+0,030 0)

série LEFB

p 7 170
Plano de referéncia de 4xM8x1,25 106 Cabo do encoder (27)
montagem do corpo Nota 1) profundidade da 60
rosc: < Q Cabo do motor (26)
i ®
i | Sl
- b . = [I‘
i [ o © = o
M4 x 0,7 8 ~ 40,030
profundidade da *L M
rosca 8 profundidade 5
(terminal F.G.) L)
(6) 66 (86) A (distancia do percurso da mesa) N°t22) 86 97,5 (1,4)
(89) Curso 89 =]
o
[ON/ Posigéo de detecgdo da fase Z do Z].3415 )
encoder Nota 3)
= 3|
61 ) ol @ o
‘\ B) 1 A
) =
I folta0
\ d 80 X3
b H
90 Parafuso de ajuste de tensédo Cabo do motor (26)
(M5: largura entre faces 8) Nx066 6HO (+0,0300) /Cabo do encoder (¢7)
~ profundidade 6
H
© ' |
© =
d
200
D x 200 (=E) 60 5
B
Opcéao do motor: com trava
97 (1,4)
| Cabo do motor (e6)
[
Dimensodes [mm]
Curso L A B n D E
300 641,5 306 478 6 2 400
400 7415 406 578 6 2 400
500 841,5 506 678 8 3 600 |
600 941,5 606 778 8 3 600 Q
700 | 10415 | 706 | 878 | 10 4 800 =3
800 1141,5 806 978 10 4 800
900 1241,5 906 1078 12 5 1000 @:
1000 1341,5 1006 1178 12 5 1000 1 S
1100 1441,5 1106 1278 14 6 1200 :E @3@
1200 1541,5 1206 1378 14 6 1200 =
1300 1641,5 1306 1478 16 7 1400 Cabo dat 45
1400 | 1741,5 | 1406 | 1578 | 16 7 | 1400 [Cabodatrava (645)
1500 | 18415 | 1506 | 1678 18 8 1600 /Cabo do encoder (67)
1600 1941,5 1606 1778 18 8 1600 Nota 1) Ao montar o atuador elétrico usando o plano de referéncia de montagem
1700 2041,5 1706 1878 20 9 1800 do corpo, ajuste a altura da superficie oposta ou do pino para 3 mm ou
1800 21415 1806 1978 20 9 1800 mais por causa do chanfrado em R. (Altura recomendada: 5 mm)

1900 22415 | 1906 2078 22 10 2000 Nota 2) Distancia em que a mesa pode mover-se quando retorna a sua origem.
2000 23415 2006 2178 20 10 2000 Certifique-se de que a pega de trabalho montada na mesa nao interfira
N nas pecas de trabalho e instalag6es ao redor da mesa.

2500 2641,5 2506 2678 28 13 2600 Nota 3) A primeira posicéo de deteccao da fase Z a partir do fim do curso do lado

3000 | 33415 | 3006 | 3178 32 15 3000 do motor.
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série LEFB

Dimensoes: transmissao por correia

Tipo de montagem na base de motor/LEFB40U

©@6H9 (+0,030

0)

o profundidade 7 170
Planto de re(fjerencla dNema ) 4xM8x 125 106
montagem do corpo profundidade 60
\ darosca 13 N 3
= : ﬁ
~ [ o © o= #
maxor 8 N 5H9 (1999 )
profur\didade da rosca 8 m
(terminal F.G.)
(L)
(6) 66 86) A (di do percurso da mesa) Nota2) 86 97,5 (1,4)
(89) Curso 89
@» |_Posicao de deteccdo da fase Z do encoder Nota 3) /] | | 3£1.5
T T 1 I 1
2_
3| O
a
@[
Parafuso de ajuste de tensdo S’a © o
MS: | tre faces 8 2
(M5: largura entre faces 8) | ﬁ&
©
3
ol ‘Gabo do encoder (27)
N x06,6 6H9 (+0,030 ™ /Cabo do mof@ (06)
~ profundidade 6
H ®
Q Lh 75
g B G
200
D x 200 (=E) 60 5
B
Opcéao do motor: com trava
97 (1,4) Cabo da trava (94,5)
Dimensoes [mm] ’1 @ ©
Curso L A B n D E = gg@
300 641,5 306 478 6 2 400 =11
400 741,5 406 578 6 2 400
500 841,5 506 678 8 3 600 &l
600 9415 | 606 | 778 8 3 600 = 9
700 1041,5 706 878 10 4 800 < o
800 1141,5 806 978 10 4 800 =
900 1241,5 906 1078 12 5 1000
1000 1341,5 1006 1178 12 5 1000
1100 1441,5 1106 1278 14 6 1200
1200 1541,5 1206 1378 14 6 1200
1300 1641,5 1306 1478 16 7 1400 4 /Cabo do encoder (7)
1400 1741,5 1406 1578 16 7 1400 <l
1500 | 1841,5 | 1506 | 1678 18 8 1600 Cabo do motor (06)
1600 19415 1606 1778 18 8 1600 Nota 1) Ao montar o atuador elétrico usando o plano de referéncia de montagem
1700 20415 1706 1878 20 9 1800 do corpo, ajuste a altura da superficie oposta ou do pino para 3 mm ou
> mais por causa do chanfrado em R. (Altura recomendada: 5 mm)
100 2l 2 E0G 1763 20 2 1600 Nota 2) Distancia em que a mesa pode mover-se quando retorna a sua origem.
1900 2241,5 1906 2078 22 10 2000 Certifique-se de que a pega de trabalho montada na mesa néo interfira
2000 23415 | 2006 2178 22 10 2000 nas pegas de trabalho e instalagdes ao redor da mesa.
2500 2841,5 2506 2678 28 13 2600 Nota 3) A primeira posi¢ao de deteccéo da fase Z a partir do fim do curso do
3000 | 33415 | 3006 | 3178 32 15 3000 lado do motor.




Driver do servomotor de CA

Série LECS ]

Tipo de entrada de pulso/
Tipo de posicionamento

==

i il

o

Tipo incremental

Série LECSA

]
—

oo

Tipo de entrada direta de CC-Link

-

Tipo absoluto

Série LECSC

Tipo de entrada de pulso

L

Tipo absoluto

Série LECSB

Tipo SSCNET Il

Tipo absoluto

Série LECSS
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Driver do servomotor de CA LTI 1002 120 vea

de alimentacéo

Série LECS I:l Capacidade do motor [ERUIPIIZLIAY

Tipo incremental

Tipo absoluto

174

Série LECSA (tipo entrada de pulso/tipo de posicionamento)

==

> sl
=yl

= H * Até 7 pontos de posicionamento na tabela de passos

=B "« *Tipo de entrada: entrada de pulsos
i *Encoder de controle: encoder incremental de 17-bit (resolugéo:
. H”HH\ 131072 pulso/rev)

E HHHHHHH : eEntrada paralela: 6 entradas

& saida: 4 saidas

Série LECSB (tipo de entrada de pulso)

*Tipo de entrada: entrada de pulsos
e*Encoder de controle: encoder absoluto 18 bits (resolugdo: 262144 pulso/rev)
eEntrada paralela: 10 entradas saida: 6 saidas

Série LECSC (tipo de entrada direta de CC-Link)
[J
CCrink

eDados de posicionamento/dados de configuracao de velocidade
e inicio/parada de operagao

*Posicionamento da mesa de até 255 pontos (quando 2 estacoes estiverem
ocupadas)

* Até 32 drivers conectaveis (quando 2 estacdes estiverem ocupadas) com

(52 comunicacéao CC-Link

a/ *Protocolo Fieldbus aplicavel: CC-Link (Ver. 1.10, velocidade max. de comunicagéo:

10 Mbps)
eEncoder de controle: encoder absoluto 18 bits (resolugdo: 262144 pulso/rev)

Série LECSS (Tipo SSCNET lll)

*Compativel com a rede de sistema de controladores elétricos servo Mitsubishi
e Cabeamento reduzido e cabo 6tico SSCNET Il para conexao instantanea

*0 cabo 6tico SSCNET Il oferece resisténcia de ruido aprimorada

* Até 16 driver conectaveis com comunicacdo SSCNET lll

*Protocolo Fieldbus aplicavel: SSCNET Iil

(Comunicagao ética de alta velocidade, velocidade max. bidirecional de comunicagéo:
100 Mbps)

e*Encoder de controle: encoder absoluto 18 bits (resolugdo: 262144 pulso/rev)



Driver do servomotor de CA
Tipo incremental

Série LECSA (tipo entrada de pulso/tipo de posicionamento)

Tipo absoluto

Série LECSB/LECSC/LECSS

(Tipo de entrada de pulso)

Como pedir

(Tipo de entrada direta de CC-Link)

M
M

!

(Tipo SSCNET Ill)

=

i

T

=

a
m
—

LECS - .
-ﬂ
Tipo de driver ; i/
A |Tio entrada de pulso/Tipo de posicionamento LECSA LECSB LECSC LECSS
(Para encoder incremental)
B Tipo de entrada de pulso Tipo de motor compativel
(Para encoder absoluto)
- - - ISimbolo| Tipo Capacidade Encoder
c| Tiro F:;g‘;iﬁ é’;fre;i S;U?S'L'"k S1 | Servomotorde CA(S2) [ 100w
S3 | Servomotor de CA (S3) 200 W Incremental
S P Tipo SSdCNEJ ”: " S4 | Servomotor de CA (S4)* 400 W
(Para encoder absoluto) S5 | Servomotor de CA (S6) 100 W
Tensio da fonte de alimentagio 2; zervomoior ge g: 22!73; igg w Absoluto
ervomotor de
} ; } ;gg 2 ;28 xgﬁ’ :g;zg Ei ‘ * Disponivel somente para tenséo da fonte de
a > alimentagéo de “200 a 230 VCA".
Dimensoes
——
LECSAL]
2x 06 furo de montagem 40 135
(Espessura da superficie de rolamento 5)\ [ = ‘
Al
HHHHH =10000000000000
CNP1 =
| NP1
CNP2 —
sl g { Nome do conector Descrigdo
= - CN1 Conector de sinal E/S
CN1 CN2 Conector do encoder
CN3 Conector de comunicagdo USB
w = CNP1 Conector da fonte de
alimentagao do circuito principal
=
Conector da fonte de
© CNP2 alimentagéo do circuito de controle
LECSB[]
6 uro de mentagem PR 135 (para LECSBI-S6, S7)
(Espessura da superficie de rolamento 4) *T 170 (para LECSBLI-S8)
CN5
| CN5
CN6
oNa Nome do conector Descricéo
- CN1 Conector de sinal E/S
CN2 Conector do encoder
ON1 o 8 CN3 Conector de comunicagéo RS-422
CN4 Conector de bateria
CN5 Conector de comunicagédo USB
CN2 CN6 Conector do monitor analogo
Conector da fonte de alimentagao
CN4 CNP1 do circuito principal
| CN4
Conector da fonte de alimentagao
©, i CNP2 do circuito de controle
Jd CNP3 Conector de alimentagéo de energia
= do servomotor
Bateria * / hy

* Bateria incluida.
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Série LECS[]

Dimensoes
LECSC

40
Sl
2x 06 furo de montagem
(Espessura da superficie de rolamento 4)
[
CNP1 %
CN3
| CN3
CN1
3 CNP2 |~
% CN6
CN2
CN4
© 6 Baterial
* Bateria incluida.
LECSS
40
6l
2 x 06 furo de montagem
(Espessura da superficie de rolamento 4) \
CN5
CNP1
- N
CN3
|~
CNP2
gl T CN1A
CNP3
= CN1B
CN2
&) ===
CN4
[Pdhag
© 6 BateriaX

* Bateria incluida.

176

135 (para LECSCII-S5, S7)
170 (para LECSCLI-S8)

1 [ —| =

bl

Nome do conector Descrigao
CN1 Conector CC-Link
CN2 Conector do encoder
8 CN3 Conector de comunicagao RS-422
CN4 Conector de bateria
CN5 Conector de comunicagao USB
CN6 Conector de sinal E/S
Conector da fonte de alimentagao
CNP1 do circuito principal Gz
Conector da fonte de alimentagao
- CNP2 do circuito de controle s
Conector de alimentacao de
CNP3 energia do servomoto%
135 (para LECSS[I-S5, S7)
170 (para LECSS[I-S8)
=
Nome do conector Descricao
Conector do eixo frontal para cabo
CN1A  |stico SSCNET Il
Conector do eixo traseiro para cabo
CN1B  |otico SSCNET Il
3 CN2 Conector do encoder
- CN3 Conector de sinal E/S
CN4 Conector de bateria
CN5 Conector de comunicagao USB
Conector da fonte de alimentagao
CNP1 do circuito principal ¢
Conector da fonte de alimentagao
CNP2 do circuito de controle
CNP3 Conector de alimentagao de energia

do servomotor




Esgecificagées

Série LECSA

Condutor do servomotor CA Série LECS

Modelo

LECSA1-S1 | LECSA1-S3 | LECSA2-S1 | LECSA2-S3 |

LECSA2-S4

Capacidade do motor compativel [W]

100 \ 200 \ 100 \ 200

400

Encoder compativel

Encoder incremental de 17 bits
(Resolugao: 131072 p/rev)

LAT3

r=
m
M

(Resolugao: 262144 pirev)

Tensao da fonte de alimentagéo [V]

Monofasico de 100 a 120 VCA (50/60 Hz)

Trifasico de 200 a 230 VCA (50/60 Hz)

Corrente nominal [A]

0,4 0,2

Fonte de Monofasica de 200 a 230 VCA (50/60 Hz)
alimentacaq ifasi
principalc Flutuago de tenséo admissivel (V) Monofasico de 85 a 132 VCA M-(I:-yrr:fc)af?a"s:i?:g?j; :(;(?E?ZSSQIS(AEA
Corrente nominal [A] 3,0 50 0,9 15 [ 26
Fontede | Tensio da fonte de alimentagéo de controle [V] [Monofasico de 100 a 120 VCA (50/60 Hz) Trifasico de 200 a 230 VCA (50/60 Hz)
:Iimemag:lio Flutuagéo de tenséo admissivel (V) Monoféasico de 85 a 132 VCA Monofasico de 170 a 253 VCA
e controle

Entrada paralela

10 entradas

Saida paralela

6 saidas

F ia de pulso de entrada max. [pps]

1 M (para receptor diferencial), 200 k (para colector aberto)

Confi 40 de faixa na posicéo [pulso]

0 a +10000 (unidade de pulso de comando)

Funcio Erro excessivo +3 rotagbes
¢ Limite de torque Configuragao de parametro ou de entrada analoga externa (0 a 10 VCC)
o A

Comunicagao USB, comunicagao RS422 *1

Faixa de temperatura de trabalho [°C]

0 a 55 (sem congelamento)

Umidade relativa [%UR]

90 ou menos (sem condensagao)

Faixa de de ar

[cl

—20 a 65 (sem congelamento)

Umidade relativa de ar [%UR]

90 ou menos (sem condensagao)

Resisténcia do isolamento [MQ]

Entre o alojamento e SG: 10 (500 VCC)

Peso [g]

800

1000

*1 Comunicagao USB e comunicagao RS422 nao podem ser executadas ao mesmo tempo.

177

Fontede | Tensdo dafonte de ali do[V] |Monofasico de 100 a 120 VCA (50/60 Hz) Monofasica de 200 a 230 VCA (50/60 Hz)
i do| Flutuagdo de tenséo admissivel (V) Monofasico de 85 a 132 VCA Monofasico de 170 a 253 VCA
principal | Corrente nominal [A] 3,0 5,0 1,5 ‘ 24 ‘ 4,5
Fonte de Tenso da fonte de alimentago de controle [V] 24 VCC ‘LEJ
alimentagéo | Flutuago de tensdo admissivel (V) 21,6 a26,4VCC
de controle | corrente nominal [A] 0,5 LEL
Entrada paralela 6 entradas
Saida paralela 4 saidas LEY
F éncia de pulso de entrada méx. [pps] 1 M (para receptor diferencial), 200 k (para colector aberto)
40 de faixa na posicéo [pulso] 0 a +65535 (unidade de pulso de comando) I-Es

Fungao E.m? excessivo : +3 rotagbAes ’W

Limite de torque Ajuste de parametro LEPS

icaca Comunicagao USB
Faixa de temperatura de trabalho [°C] 0 a 55 (sem congelamento) LER
Umidade relativa [%UR] 90 ou menos (sem condensagao)
Faixa de temp de [°’C] —20 a 65 (sem congelamento) LEH
Umidade relativa de [%UR] 90 ou menos (sem condensagao)
Resisténcia do isolamento [MQ] Entre o alojamento e SG: 10 (500 VCC) LECD
Peso [g] 600 [ 700
Série LECSB
Modelo LECSB1-S5 | LECSB1-S7 | LECSB2-S5 | LECSB2-S7 | LECSB2-S8

Capacidade do motor compativel [W] 100 | 200 | 100 | 200 | 400
Encoder compativel Encoder absoluto de 18 bits



Série LECS[]

Esgecificagées

Série LECSC
Modelo LECSC1-S5 | LECSC1-S7 | LECSC2-S5 | LECSC2-S7 | LECSC2-S8
Capacidade do motor compativel [W] 100 | 200 | 100 200 400
Encoder compativel Encoder absoluto de 18 bits
(Resolugao: 262144 plrev)
Fonte d Tenséo da fonte de alimentagéo [V] Monofasico de 100 a 120 VCA Trifasico de 200 a 230 VCA (50/60 Hz)
ontede ¢ (50/60 Hz) Monofasica de 200 a 230 VCA (50/60 Hz)
principal | Flutuagéo de tenséo admissivel (V) Monofasico de 85 a 132 VCA Trifasico de 170 a 253 VCA, monofasico de 170 a 253 VCA
Corrente nominal [A] 3.0 ‘ 5.0 0.9 ‘ 15 2.6
Tensao da fonte de alimentagéo de controle [V] ~ Monofasico de 100 a 120 VCA Monofasico de 200 a 230 VCA
Fontede (50/60 Hz) (50/60 Hz)
de controle | Flytuaggio de tensio v) Monofasico de 85 a 132 VCA Monofasico de 170 a 253 VCA
Corrente nominal [A] 0,4 0,2
Protocolo Fieldbus aplicavel (Vers&o) Comunicagao CC-Link (ver. 1.10)
Cabo de conexao Cabo em conformidade com CC-Link ver. 1.10 (cabo de par trangado de 3 nicleos blindados)*1
Numero da estacdo remota 1a64
) Velocidade e comunicagéo ops] 16k [ 625 k [ 25M [ 5M [ 10M
0 s ho cabo Comprimento do cabo geral maximo [m] 1200 ‘ 900 ‘ 400 ‘ 160 ‘ 100
de comunicagéo Estagdes enter o comprimento do cabo [m]| 0,2 ou mais
Area de 50 de E/S 1 estagao ocupada (E/S remota 32 pontos/32 pontos)/(Registrador remoto de 4 palavras/4 palavras)
2 estagdes ocupadas (E/S remota 64 pontos/64 pontos)/(Registrador remoto de 8 palavras/8 palavras)
. . L Ate 42 (quando 1 estagao esta ocupada por 1 unidade), até 32 (quando 2 estagdes estao ocupadas por
Numero de unidade de conectaveis 1 unidade), quando ha somente estagao de dispositivo remoto.
Entrada de registro remoto Disponivel somente com comunicagao CC-Link (2 estagdes ocupadas)
Disponivel somente com comunicagao CC-Link, comunicagao RS-422
. Comunicagao CC-Link (1 estagao ocupada): 31 pontos
3 N¢ de entrada do ponto da mesa Comunicagao CC-Link (2 estagbes ocupadas): 255 pontos
Metodone Comunicagao RS-422: 255 pontos
Disponivel somente com comunicagao CC-Link
Entrada do indexador de posicionamento | Comunicagao CC-Link (1 estagao ocupada): 31 pontos
Comunicagao CC-Link (2 estagbes ocupadas): 255 pontos
Funcéo de cc do Comunicagao USB, comunicagao RS-422 *2
Faixa de temperatura de trabalho [°C] 0 a 55 (sem congelamento)
Umidade relativa [%UR] 90 ou menos (sem condensagao)
Faixa de temperatura de armazenamento [°C] —20 a 65 (sem congelamento)
Umidade relativa de ar 1to [%UR] 90 ou menos (sem condensagao)
F é do isc 1to [MQ] Entre o alojamento e SG: 10 (500 VCC)
Peso [g] 800 [ 1000

*1 Se o sistema compreende ambos os cabos em conformidade com o CC-Link ver. 1.00 e ver. 1.10, as especificagdes da ver. 1.00 sao aplicadas as extensoes
do cabo e ao comprimento do cabo entre as estagoes.
*2 A comunicagao USB e comunicagao RS422 nao podem ser executadas ao mesmo tempo.

Série LECSS
Modelo LECSS1-S5 | LECSS1-S7 | LECSS2-S5 | LECSS2-S7 | LECSS2-S8
Capacidade do motor compativel [W] 100 | 200 | 100 | 200 | 400
Encoder compativel Encoder absoluto de 18 bits
(Resolugao: 262144 p/rev)

Fontede | Tenséio da fonte de alimentagéo [V] Monofasico de 100 a 120 VCA Trifasico de 200 a 230 VCA (50/60 Hz)
alimenta- (50/60 Hz) Monofasica de 200 a 230 VCA (50/60 Hz)
;fioncipal Flutuagéo de tensao admissivel (V) Monofasico de 85 a 132 VCA Trifasico de 170 a 253 VCA, monofasico de 170 a 253 VCA

Corrente nominal [A] 3.0 ‘ 5.0 0.9 ‘ 15 ‘ 2.6
Fontede | Tensio da fonte de alimentagao de controle [V] Monoféasico de 100 a 120 VCA Monofasico de 200 a 230 VCA
almen (50/60 Hz) (50/60 Hz)
‘C’::“:OT: Flutuagéo de tenséo admissivel (V) Monofasico de 85 a 132 VCA Monoféasico de 170 a 253 VCA

Corrente nominal [A] 0,4 0,2
Protocolo Fieldbus aplicavel SSCNET lll (comunicagao otica de alta velocidade)
Fungéo de comunicagao Comunicagao USB
Faixa de temperatura de trabalho [°C] 0 a 55 (sem congelamento)
Umidade relativa [%UR] 90 ou menos (sem condensagao)
Faixa de temperatura de armazenamento [°C] —20 a 65 (sem congelamento)
Umidade relativa de armazenamento [%UR] 90 ou menos (sem condensagao)
F éncia do i [MQ] Entre o alojamento e SG: 10 (500 VCC)
Peso [g] 800 1000
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Exemplo de cabeamento de fonte de alimentacao: LECSA

LECSAL]-[]
Fonte de alimentagéo do circuito NFB _JoNP1 o LAT3
principal —X —— L1 Resistor
Monofasico de 200 a 230 VCA ou ' regenerativo LEF
monofasico de 100a120VCA — X, = L2 embutido U

—
m
—

@§<c
-
m
-

= |[=
m| | m
0| =<

= Protetor do circuito
Fonte de alimentagéo do

circuito de controle de 24 VCC

CN2 Detector

—r
mm
-l
wn<

-
m
=

—
m
==

—
m

‘ Conector da fonte de alimentagao do circuito principal: CNP1 | * Acessorio

Nome do terminal Funcao Details @ (cHl ]@
@ " Deve ser aterrado através de conexao do terminal de aterramento do L
Protegéo de aterramento (PE) | seryomotor e da protecéo de aterramento (PE) do painel de controle. @ (cm| ]@
T
L1 amg:“iaigo Conecta a fonte de alimentagao com circuito principal. L | ]@
o ciroutto LECSA1: monofasico de 100 a 120 VCA, 50/60 Hz 3
L2 principal LECSA2: monofasico 200 a 230 VCA, 50/60 Hz L @ ]@
p Terminal para conectar opgao de regeneragéo P ]@
} B LECSA[I-S1: Nao conectado no momento do envio. c |d ]@
Opcéo de regeneragdo | | ECSA[]-S3, S4: Conectado no momento do envio. Ir
c * Se a opgdo de regeneracao é requerida para “selecao V] E ]@
de modelo”, conecte a esse terminal. v G ]©
U Alimentagao de energia do servomator (U) T
V[ Aimentagio de energa dosenamotor v) | Conecta ao cabo do motor (U, V, W). w I ]@
W | Aimentagéo de energia do servomator (W) 8
Conector da fonte de alimentacéo do circuito de controle: CNP2| * Acessorio
24v | ]@
Nome do terminal Fungao Detalhes L
24v Fonte de alimentagéo do Lado de 24 V da fonte de alimentagao do circuito ov |d ]©
circuito de controle (24 V) | de controle (24 VCC) fornecido & unidade
ov Fonte de alimentagao do Lado de 0 V da fonte de alimentagao do circuito
circuito de controle (0 V) de controle (24 VCC) fornecido a unidade
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Exemplo de cabeamento de fonte de alimentacao: LECSB, LECSC, LECSS

LECSB1-[]

NFB
LECSC1-U Monofasicode %
LECSS1 -D 100 a 120 VCA H:/I

5 Motor

| Opgéo de regeneragho. |
Detector

LECSB2-[]
LECSC2-[]
LECSS2-[]

Para monofasico 200 VCA

NFB NFB
Monofas —X CNP3 Trifasico —X
ico de 1 A de 200 a !
200a DY T Y N\ Wotor 230 VCA ;
230 VCA LV o—]v —
LWo—w
_PE|.
" opgiode T (S8 . e
{__tegeneragdo__ | | } Opg@o de regeneracio |
CN2 Detector

Nota) Para monofésico 200 de 230 VCA, a fonte de alimentacdo deve ser conectada aos terminais L1 e L2, com nada conectado ao L3.

Conector da fonte de

a0 do circuito principal: CNP1| * Acessorio

Para trifasico 200 VCA

Funcéo Detalhes
L1 Fonte de Conecta a fonte de alimentagao com circuito principal.
I alimentagao | LECSB1/LECSC1/LECSS1: monofasico de 100 a 120 VCA, 50/60 Hz terminal de conexéo: L1, L2
do C'fC“"IO LECSB2/LECSC2/LECSS2: monofasico de 200 a 230 VCA, 50/60 Hz terminal conexdo: L1, L2
Ls principal Trifésico de 200 a 230 VCA, 50/60 Hz terminal de conexao: L1, L2, L3
N N&o conecte.
P1 .
P2 Conecte entre P1 e P2. (Conectado no momento do envio.)

Conector da fonte de alimentagao do circuito de controle: CNP2 | * Acessorio

CNP3|
i u ! v Motor
LV o v
Woi—w
_PE|
CN2 Detector
Exemplo de
visualizagao
= de frente
L O LECSB
L2 @
[} @

Funcéo Detalhes
P Opgéo de Conecte entre P e D (conectado no momento de envio).
C . * Se a opgdo de regeneracdo € requerida para “selegdo de modelo”,
D regeneragao conecte a esse terminal.
L1 Fonte de Conecta a fonte de alimentag&o do circuito de controle.
alimentagdo do | LECSBY/LECSC1/LECSS1: monofsico de 100 de 120 VCA, 50/60 Hz terminal de controle: L11, L21
L circuito de controle | LECSB2/LECSC2/LECSS2: monofésico de 200 a 230 VCA, 50/60 Hz terminal de conexdo: L11, L21
21 Trifésico de 200 a 230 VCA, 50/60 Hz terminal de conexdo: L11, L21

Conector do motor: CNP3 | * Acessdrio

Funcéo

Detalhes

‘Almentagao de energia o servomotor (U)

Almentagéo de energa dosenomator (V)| Conecta ao cabo do motor (U, V, W).

si<|c

imentagao de energia do servomotor (W)
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Exemplo de cabeamento do controle de sinal: LECSA
LECSA[]-[]

Esse exemplo de cabeamento mostra a conex&o com uma CLP (FX3U-[JCIMT/ES) produzido por Mitsubishi Electric, como utilizada no
modo controle de posi¢do. Consulte 0 manual de operagdo LECSA e qualquer literatura técnica ou manuais de operagéo para o CLP e
unidade de posicionamento antes de conectar a outro CLP ou unidade de posicionamento.

) 2 m ou menos N9 )

PLC I
FX3U-CIJMT/ES (produzido por Mitsubishi Electric)
S/S
24V j LECSA
ov Nota 4) Nota 4)
Fonte de L i CN1 CN1 o
gmemagéo ) . 24 V‘CC DICOM| 1 9 |AM RA1 Falha Notad)
IL N 1 OPC| 2 B
12 | MBR RA2 Intertravamento
‘ R N Intertray
Y000 T PP | 23 eletromagnética
Y010 " NP | 25
‘ 10 m ou menos

15 LA TV‘ 7777777777777 ‘W‘ Detector de pulso da fase A
Y004 CR| 5 16 | LAR | —— (Driver de linha diferencial)
COM2 17 LB : : — Detector de pulso da fase B

{—A—ﬁ—r 18 | LBR [ —— (Driver de linha diferencial)
XOoo ; INP | 10 19 | LZ — Detector de pulso da fase Z

{—:—’/—A—( 20 | LZR [~ : +— (Driver de linha diferencial)
XOoo RD | 11 14 | LG ﬁ 777777777777 75— Controle comum
Xooo

OP | 21 Placa| SD
H—~— LG | 14
AN
k SD |Placa

COoM3 f
(

Nota 4)

CN1

Parada forada I~ Em1| 8

Servo LIGADO —— 1 SON| 4

Reset ——RES| 8
i

Rotag&o para frente em final de curso T~ |sP 6
Rotagao inversa para fim de curso $——~——— LSN | 7

10 m ou menos

CNP1
Note 1)

M

Nota 1) Para prevenir choque elétrico, certifique-se de conectar o conector da fonte de alimentagdo (CNP1) do terminal protetor de aterramento (PE) ao painel de
controle de prote¢do aterrada (PE).

Note 2) Para uso de interface, alimentagédo de 24 VCC +10% 200 mA, usando um fonte externa. 200 mA é o valor quando todos os sinais de comando E/S séo
usados, e reduzir o nimero de entradas/saidas pode reduzir a capacidade atual. Consulte 0 "Manual de Operag&o" para interface atual requerida.

Nota 3) A falha (ALM) esta LIGADA durante condi¢des normais. Quando estiver DESLIGADA (soa o alarme), pare o sinal do sequenciador utilizando um programa
sequenciador.

Nota 4) Os mesmos sinais sdo conectados dentro da unidade.

Nota 5) Para a entrada de pulso de comando com um método de coletor aberto. Quando uma unidade de posicionamento carregou com uma linha diferencial, &
usado 0 método de unidade de 10 m ou menos.
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Exemplo de cabeamento do controle de sinal: LECSB

Esse exemplo de cabeamento mostra a conexao com uma unidade de posicionamento (QD75D) produzido por Mitsubishi Electric, como
utilizada no modo controle de posi¢ao. Consulte o manual de operagao LECSB e qualquer literatura técnica ou manuais de operagcao
para o CLP e unidade de posicionamento antes de conectar a outro CLP ou unidade de posicionamento.

Unidade de LECSB
posicionamento Nota2)
QD75D (produzido por 24VCC Nota &)
Mitsubishi Electric) CN1
Nota 4)
21 |DICOM
ont 1 Falha Nowo)
Dicom) 20 48 | ALM RA1
CLEARCOM| 14 DOCOM| 46 Bt Detecgao de velocidade zero
CLEAR | 13 CR | 41 23 | Zsp RA2 o
Bt Limitagao de torque
RDYCOM | 12 25 | TLC RA3
READY11 RD | 49 Bt Conclusao de posicionamento
PULSE F+ | 15 PP | 10 24 | INP RA4
PULSEF- | 16 PG 11
PULSE R+ | 17 NP | 35 __10moumenos
PULSER- | 18 NG | 36 4 [ LA % ~Z—~ Detector de pulso da fase A
PGO 9 Lz 8 5 | LAR [ L1~ (Driver de linha diferencial)
PGO COM| 10 LzrR| 9 6 | LB [ = Detector de pulso da fase B
LG 3 7 | LBR [ 1 (Driver de linha diferencial)
SD_|Placa — ——x— Controle comum
10 m ou menos Nota5) 34 | LG ‘@;T == Controle comum
33 | OP == Detector de pulso da fase Z
1 |P15R ? 7777777 ‘A (Coletor aberto)
Plate| SD
10 m ou menos s 2 m ou menos
CN1
Parada de emergéncia % EMG| 42
Servo LIGADO I—— 1 SON| 15 Notad)
Reset t—— | RES | 19 CN6
Controle de proporgao t————— PC | 17 3 MOt ———— +10vce  Monitor analogico 1
Selegao de limite de torque externo  ¢— —— TL 18 1 LG -

2 i G N +10 VCC § ot
Rotagao para frente em final de curso LSP | 43 2 MO2 Monitor analbgico 2
Rotagao inversa para fim de curso +— I~ 1oN| 4 2 m ou menos

Configuragao limite superior N f DOCOM) 47

s ’ M——%1P15R| 1
lelt'e fie torque : : TLA | 27
analogico de +10 i L G | 28
V/torque maximo N = @
SD |Placa
2 m ou menos
PE bt

Nota 1) Para prevenir choque elétrico, certifique-se de conectar o conector da fonte de alimentagao (CNP1) do terminal protetor de aterramento (PE) ao
painel de controle de protecao aterrada (PE).

Nota 2) Para uso da interface, fornega 24 VCC +10% 300 mA usando uma fonte externa.

Nota 3) A falha (ALM) esta LIGADA durante condi¢des normais. Quando estiver DESLIGADA (soa o alarme), pare o sinal do sequenciador utilizando um
programa sequenciador.

Nota 4) Os mesmos sinais sao conectados dentro da unidade.

Nota 5) Para entrada de pulso de comando com um método de unidade de linha diferencial. Para método de coletor aberto, 2 m ou menos.
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Exemplo de cabeamento do controle de sinal: LECSC

LECSC
Nota 2) CN6 N
24vCC [, Bt
Fonte de CN6 14 | RD RA1
—J DiCOM| 5 15 | ALM RA2
DOCOM| 17 Bt
Parada forgada I~ JEmMG| 1 16 | zP RA3
Cavalete de proximidade t— >~ pog| 2
Rotagao para frente em final de curso +—+~ Tisp| 3 %
Rotagao inversa para fim de curso — I~ TIsN| 4 18 | LZ ﬁ:
10 m ou menos 26 [LZR 1 1 1 1
24 | LAR T
25 | LBR —
P Rl e —
Placa| SD >
PE Nota 1)
CN1
CC-Link

Pronto
Falha Nota 3)

Posicao inicial de retorno para continuagao

Detector de pulso da fase Z
(Driver de linha diferencial)

Detector de pulso da fase A
(Driver de linha diferencial)

Detector de pulso da fase B
(Driver de linha diferencial)

Controle comum

Nota 1) Para evitar choques elétricos, certifique-se de conectar o terminal aterrado de prote¢ao da unidade (PE) (marcado X) ao painel de controle de

protegao aterrada (PE).

Nota 2) Para uso da interface, forneca 24 VCC +10% 150 mA usando uma fonte externa.

Nota 3) A falha (ALM)
programa sequenciador.

esta LIGADA durante condigdes normais. Quando estiver DESLIGADA (soa o alarme), pare o sinal do sequenciador utilizando um
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Exemplo de cabeamento do controle de sinal: LECSS

10 m ou menos

10 m ou menos

LECSS
Nota 2) Nota 4) Nota 4)
24 VCC CN3 CN3
DICOM| 5 13 | MBR RA1
DOCOM| 3 Bt de trava Nota 2)
Parada forgada +——T———— EM1 | 20 9 | INP RA2
- R ¢ jf Posicao de entrada
Limite de curso superior (FLS) D11 2 15 | ALM RA3
Limite de curso inferior (RLS) e D12 | 12 Bt Falha Nota 3)
Cavalete de proximidade (DOG) —— ————— D13 | 19 10 |DICOM————
6 LA : : Detector de pulso da fase A
16 | LAR : ! (Driver de linha diferencial)
7 | LB : Detector de pulso da fase B
17 | LBR . (Driver de linha diferencial)
8 LZ T : Detector de pulso da fase Z
18 | LZR : . (Driver de linha diferencial)
" LG T J‘ Controle comum
Controlador 4 | MO1 Monitor analbgico 1
de sistema 1 LG
servo 14 | MO2 Monitor analogico 2
Cabq otico SSCNET 1] Nota5) CN1A
F (Opcional) Il r] Placa| SD
L L L]
2 m ou menos
CN1B

Cabo otico SSCNET |1 Nota5)
(Opcional)

CN1B

Tampa Nota 8)
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CN1A

!

CN1B

!

CN1A

!

CN1B

!

CN1A

i

Nota7)

Nota 1)

LECSS

(Eixo 2)
SWi1

Nota 6)

Nota7)

LECSS

(Eixo 3)
SW1

Nota 6)

Nota7)

LECSS

(Eixo n)
SWi1

Nota 6)

Nota7)

Nota 1) Para evitar choques elétricos, certifique-se de
conectar o terminal aterrado de protecao da unidade
(PE) (marcado ©) ao painel de controle de protecao
aterrada (PE).

Nota 2) Para uso da interface, fornega 24 VCC +10% 150 mA
usando uma fonte externa.

Nota 3) A falha (ALM) esta LIGADA durante condigbes
normais.

Quando estiver DESLIGADA (soa o alarme), pare o sinal do
sequenciador utilizando um programa sequenciador.

Nota 4) Os mesmos sinais sao conectados dentro da
unidade.

Nota 5) Use os cabos oticos SSCNET Il a seguir.
Consulte “cabos oticos SSCNET III” a pagina 185,
para modelos de cabos.

\ Cabo | Modelo de cabo_|c:

|Cabo dptico SSCNET IIl| LE-CSS-{J | 0,15 ma3m |

Nota 6) Conexdes a partir do eixo 2 em diante estao omitidas.

Nota 7) Podem ser configurados até 16 eixos.

Nota 8) Certifique-se de colocar uma tampa na CN1A/CN1B
nao usada.

do cabo‘
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Condutor do servomotor CA Série LECS

Cabo do motor, cabo da trava, cabo do encoder (LECSC] comum)

LE-CS
Tipo de motor

Servomotor de CA|

Descri¢ao do cabo

M Cabo do motor .
o Tipo de cabo
B Cabo da trava B Cabo padiao

E | Cabo do encoder p

ﬂ Cabo robotico

Comprimento do cabo (L) [m]
2

2
5 5
A 10

LE-CSM-XX: cabo do motor

a<
L |

(30)

LE-CSB-: cabo da trava

: <

(29.6) L

LE-CSE-00: cabo do encoder

o
(30) L

* LE-CSM-S0J & MR-PWS1CBLOM-AC-L produzido por Mitsubishi Electric.
LE-CSB-SJ & MR-BKS1CBLOM-AC-L produzido por Mitsubishi Electric.
LE-CSE-SO0 & MR-J3ENCBLOM-ACI-L produzido por Mitsubishi Electric.
LE-CSM-ROO & MR-PWS1CBLOM-AC-H produzido por Mitsubishi Electric.
LE-CSB-ROO & MR-BKS1CBLOM-AL-H produzido por Mitsubishi Electric.
LE-CSE-RC & MR-J3ENCBLICIM-AC-H produzido por Mitsubishi Electric.

Conector de E/S

LE-CSN

Tipo de driver

A LECSA, LECSC
B LECSB
s LECSS

LE-CSNA LE-CSNB LE-CSNS

37,2
52,4
33,3

* LE-CSNA: 10126-3000PE (conector)/10326-52F0-008 (ref. do kit de
cartucho) produzido por 3M ou item equivalente.

LE-CSNB: 10150-3000PE (conector)/10350-52F0-008 (ref. do kit de
cartucho) produzido por 3M ou item equivalente.

LE-CSNS: 10120-3000PE (conector)/10320-52F0-008 (ref. do kit de
cartucho) produzido por 3M ou item equivalente.

;Diregéo do conector

1
\_L';

|f\° ado do eixo contador

Sz
,—,[ leij\_m
] — 4

Cabo 6ptico SSCNET Il
LE-CSS -

Tipo de motor

Comprimento do cabo

[ S [ervomotor de CA

L| 015m

Descri¢édo do cabo K 0,3m

[ 'S JCabo bptico SSCNET Iil] J| o05m
* LE-CSS-0J & MR-J3BUS[IM L tm
Produzido por Mitsubishi Electric. 3 3m

Opcao de regeneracdo (LECSL] comum)
LEC-MR-RB-

Tipo de opc¢éao de regeneracao

\ 032 ‘Ahmenlacﬁa de energia regenerativa permitida 30 W \

‘ 12 ‘Ahmenlap“aodeenerg\avegeneralwaperm\(wda100W‘

0O Opgao de regeneragao de confirmagao a ser usada

em “selecao de modelo”.

LA _
15| g <
6 24 ® ®
orificio
B & 3 5.1
® ol
© =l o) Lc Lol
LB
Dimensées (mm)
Modelo LA LB LC LD
LEC-MR-RB-032 | 30 119 99 1,6
LEC-MR-RB-12 40 169 149 2

* MR-RB-O produzido por Mitsubishi Electric.
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L
e 2
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= Cabo USB
i, PC Software de configuragdo
LECSA LECSB LECSC LECSS (MR Configurator™)

Drivers

Software de configuracao (MR Configurator™) (LECSA, LECSB, LECSC, LECSS em comum)

LEC-MR-SETUP221
Exibir idioma
[ Nada [Versao em japonés|
[_E [ Versdoem inglés |
* MRZJW3-SETUP221 produzido por Mitsubishi Electric.

Consulte o site da Mitsubishi Electric para informag6es atualizadas de versao e ambiente operacional.
MR Configurator™ é marca registrada ou marca comercial da Mitsubishi Electric.

Ajuste, exibicao em formato de onda, diagnéstico, parametro de leitura/gravagéo e operagéo de teste podem ser realizados em um PC.

Compativel com PC

Ao usar o software de configuragao (MR Configurator™), use um PC compativel com IBM PC/AT que atende as seguintes condi¢gdes de
operagao.

Requisitos de hardware

Software de configuragao (MR Configurator™)

Equipamento LEC-MR-SETUP2210]

Windows®98, Windows®Me, Windows®2000 Professional,
S0 Windows®XP Professional/Home Edition,
Windows Vista® Home Basic/Home Premium/Business/Ultimate/Enterprise

Nota 1) Nota 2) Nota 3) . N . . N
PC Windows®7 Starter/Home Premium/Professional/Ultimate/Enterprise

Espaco disponivel em HD 130 MB ou mais

Interface de comunicagéo Use a porta USB

Resolugéo 1024 x 768 ou mais
Display Deve ser capaz de exibir em alta cor (16 bits).
O conector com o PC acima

Teclado O conector com o PC acima
Mouse O conector com o PC acima
Impressora O conector com o PC acima
Cabo USB LEC-MR-J3USB Nota 4, 5)

Nota 1) Antes de utilizar um PC para configurar um método de programa/método de tabela de ponto LECSA ou entrada de tabela de ponto LECSC,
atualize para a vers@o C5 (versdo em japonés)/versdo C4 (versdao em inglés). Consulte o site da Mitsubishi Electric para informagées de
atualizagéo de versao.

Nota 2) Windows, Windows Vista e Windows 7 sao marcas registradas da Microsoft Corporation, nos Estados Unidos e/ou em outros paises.

Nota 3) Este software pode ndo executar corretamente dependendo do PC utilizado.

Nota 4) Nao compativel com 64 bits Windows® XP e 64 bits Windows Vista®.

Nota 5) Solicite cabo USB separadamente.

Cabo USB (3 m) Bateria (somente para LECSB, LECSC ou LECSS)
* MR-J3USB produzido por Mitsubishi Electric. * MR-J3BAT produzido por Mitsubishi Electric.

Conector de cabo de PC e unidade ao usar o software de Bateria de substitui¢ao.

configuracédo (MR Configurator™). Dados de posicao absoluta sdo mantidos por meio da instalagao

N&o use qualquer outro cabo que nao seja esse. da bateria na unidade.

USSR L
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Manual de operacoes.

Precaucées especificas do produto 1
Leia antes do manuseio. Consulte o prefacio 38 para obter as Instru¢goes de seguranca.
Para saber sobre as Precauc¢oes do atuador elétrico, consulte as paginas2a7eo

Baixe-o em nosso site, http://www.smcworld.com

\ Esquemal/selecédo \

\ Manuseio \

A Atencao
1. Use a tens@o especificada.

Se a tensao aplicada for maior do que a tensao
especificada, pode ocorrer mau funcionamento e dano a
unidade. Se a tensao aplicada for menor do que a tensao
especificada, existe a possibilidade de que a carga nao
possa ser movida devido a queda interna de tensao.
Verifique a tenséo de operagéo antes de iniciar. Também,
confirme que a tensdo de operagdo nédo caia abaixo da
tensao especificada durante a operagao.

2. Nao use produtos que estejam fora das especificacoes.

Caso contrario, pode ocorrer incéndio, mau funcionamento
ou dano a unidade/atuador. Verifique as especificagdes
antes do uso.

3. Instale um circuito de parada de emergéncia.

Instale uma parada de emergéncia fora do encapsulamento,
que seja facil de alcancar o operador para que ele possa
parar a operagdo do sistema imediatamente e interceptar
a fonte de alimentacao.

. Para fprevemr o perlgo ou dano devido a uma avaria ou
mau funcionamento desses produtos, que podem ocorrer
com uma certa probabilidade, um sistema de backup
deve ser providenciado com antecedéncia usando uma
estrutura de multipla camada ou fazendo um projeto de
equipamento de seguranca contra falhas, etc.

5. Se ha risco de incéndio ou lesdao pessoal devido a
geracd@o de calor anormal, faiscas, fumaga gerada pelo
produto, etc., desligue a fonte de allmentagao do produto
e do sistema imediatamente.

IS

\ Manuseio

A\ Atencao

1. Nunca toque dentro na unidade e de seus dispositivos
periféricos.

De outra forma, pode resultar em choque elétrico ou
falha.

2. Nao opere ou configure o equipamento com as maos
molhadas.

Caso contrario, pode resultar em choque elétrico.

3. Nao use produto danificado ou com falta de compo-
nentes.

Pode resultar em choque elétrico, incéndio ou ferimento.
4. Use apenas a combinacgéao especificada entre o atuador
elétrico e a unidade.

Caso contrario, pode ocorrer dano a unidade ou ao
equipamento.

5. Cuidado para néao tocar, ser tocado ou atingido pela
peca de trabalho enquanto o atuador estiver movendo-se.
Isso pode resultar em ferimentos.

6. Nao conecte a fonte de alimentacao ou ligue o produto
até que seja confirmado que a peca de trabalho pode ser
movida com seguranca na area em que pode ser alcan-
cado pela peca de trabalho.

Caso contrario, o movimento da peca de trabalho pode
causar um acidente.

7. Nao toque o produto quando ele estiver energizado e
por algum tempo depois que a energia tiver sido desco-
nectada, visto que ele estara muito quente.

Caso contrario, ele pode causar queimaduras devido a
alta temperatura.

8. Verifique a tensao usando um testador, no minimo, 5
minutos depois do desligamento ao executar a instala-
c¢édo, cabeamento e manutencéo.

Caso contrario, pode ocorrer choque elétrico, incéndio
ou ferimento.

A\ Atencgdo LAT3

9. Eletricidade estatica pode causar mau funcionamento ou LEF
danos a unidade. Nao toque a unidade enquanto a fonte
de alimentacao é fornecida a ela.

Tome medidas de seguranca suficientes para eliminar a |LEJ
eletricidade estatica quando €é necessario tocar a
unidade para a manutencao.

10. N&o utilize os produtos em uma area onde eles podem LEL
se expor a poeira, pé metalico, aparas de maquinario ou
respingos de agua, 6leo ou produtos quimicos. LEY

Caso contrario, pode resultar em falha ou mau
funcionamento. LES

11. Nao utilize produtos em um campo magnético.

Caso contrario, pode resultar em falha ou mau LEPY
funcionamento. LEPS

12. Nao utilize os produtos em um 1ite onde
presentes gases, liquidos ou outras substancias LER
inflamaveis, explosivas ou corrosivas.

Caso contrario, pode resultar em explosao ou corrosao. LEH

13. Evite radiacdo de calor de fontes fortes de calor, assim
como luz direta do sol ou caldeira.

Caso contrario, pode ocorrer uma falha a unidade ou a seus
dispositivos periféricos.

14. Nao use os produtos em ambiente com mudanca ciclica
de temperatura.

Caso contrario, pode ocorrer uma falha a unidade ou a seus
dispositivos periféricos.

15. Nao use os produtos em ambientes onde possa existir
sobretensao.

Dispositivos (elevadores do tipo solenoide, fornalhas de
inducdo de alta frequéncia, motores etc.) que geram
uma grande quantidade de sobretensdo em torno do
produto podem levar a deterioracdo ou dano aos
circuitos internos dos produtos. Evite fornecimento de
geracao de sobretenséao e linhas cruzadas.

16. Nao instale esses produtos em um local sujeito a
vibracao e impacto.

Caso contrario, pode
funcionamento.

17. Quando uma carga de geracao de sobretensdo, como
um relé ou uma valvula solenoide, é diretamente
acionada, use o produto que incorpora um elemento de
absorc¢ao de sobretensao.

resultar em falha ou mau

\ Montagem

A\ Atencao
1. Instale a unidade e seus dispositivos periféricos em
materiais a prova de fogo.
Direcionar a instalacdo para ou proxima do material
inflamavel pode causar incéndio.
2. Nao instale esses produtos em um local sujeito a
vibragéo e impacto.
Caso contrario, pode resultar em falha ou mau
funcionamento.
3. A unidade deve ser montada em parede vertical, na
direcao vertical.
Também, nao cubra as conexdes da unidade de
succao/exaustao.
4. Instale a unidade e seus dispositivos periféricos em
uma superficie plana.
Se a superficie de montagem néo for plana ou irregular,
uma forca excessiva pode ser aplicada ao alojamento e
outras partes, resultando em mau funcionamento.
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Manual de operacoes.

Precaucoes especificas do produto 2
Leia antes do manuseio. Consulte o prefacio 38 para obter as Instru¢oes de seguranca.
Para saber sobre as Precauc¢oes do atuador elétrico, consulte as paginas2a7eo

Baixe-o em nosso site, http://www.smcworld.com

\ Fonte de alimentacédo \

\ Manutencao

A\Cuidado

1. Use uma fonte de alimentagdo com baixo nivel de
ruido entre a alimentacgéao de energia e o solo.

Nos casos em que o ruido é alto, use um transformador
de isolamento.

2. Tomar as medidas adequadas para evitar sobretensao
de raios. Aterrar supressor de sobretensdo de raios
separadamente do aterramento da unidade e seus
dispositivos periféricos.

\ Cabeamento

A\ Atencao

1. A unidade sera danificada se uma fonte de alimenta-
cao comercial (100V/200V) for adicionado a unidade de
alimentacdo de energia de servomotor (U, V, W).
Certifique-se de verificar o cabeamento, tais como
erros de cabeamento ao ligar a fonte de alimentagao.

. Conecte as extremidades dos fios U, V, W do cabo do
motor corretamente para as fases (U, V, W) da alimen-
tacdo de energia do servomotor. Se esses fios nao
combinam, ele néo é capaz de controlar o servomotor.

N

\ Aterramento

A\ Atencéao

1. Para aterramento do atuador, conecte o fio de
cobre do atuador ao terminal de protecao do terra
do driver (PE) e conecte o fio de cobre da unidade a
terra, pelo terminal de protecdao do painel de
controle. (PE).

Nao os conecte diretamente ao terminal de protecao
do painel de controle (PE).

Painel de controle

Driver

ol | I

Terminal PE J Atuador

2. No caso improvavel de que o mau funcionamento é
causado pelo aterramento, ele pode ser desligado.

188

A\ Atencao
1. Realize verificagbes de manutencao periodicamente.
Confirme se o cabeamento ou parafusos nao estdo
soltos.
Parafusos ou fios soltos podem causar
funcionamento inesperado.
2. Realizar uma inspecao funcional adequada e um
teste apos a conclusao da manutencao.
Em caso de quaisquer anomalias (se o atuador nao se
move ou o equipamento ndo funcione corretamente,
etc), suspender a operacgao do sistema.
Caso contrario, o mau funcionamento inesperado
pode ocorrer, e a seguranga nao pode ser garantida.
Realizar um teste da paragem de emergéncia para
confirmar a seguranca do equipamento.
3. Nao desmontar, modificar ou reparar a unidade ou
seus dispositivos periféricos.
4. Nao coloque nada condutor ou inflaméavel no
interior da unidade.
Caso contrario, pode ocorrer incéndio.
5. Nao realizar teste de resisténcia do isolamento ou
teste de tensao suportada de isolamento.
6. Reservar um espaco suficiente para manutencao.
Projetar o sistema para que ele permita espaco
necessario para manutengao.

mau



