Controlador (tipo de entrada de dados de passo)
Motor de passo (Servo/24 VCC)

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

combinar o atuador elétrico série LEF e o

controlador série LEC. i -

A EMC depende da configuragéo do painel Controlador Série LECPG 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 e R LEFS16A-400B-R16N1.

reais de operacdo. Como resultado, é A Servomotor

necessario que o cliente verifique a (24 VCC) .

conformidade com a diretiva EMC para o - —°0p0I0nals

maquinario 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] ontager oom perehuscs

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 combinacao do controlador e do atuador estéa 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 configuragao de E/S paralela é igual (NPN ou PNP). 2

-

* 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 ") Tensio ' erg: 24 VCC £10% C s rente:3 A (ico §A) "7 Tensao de alimentaga rga: 24 VCC 10% C : rente: 3 A (pico 10 A) "4

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 =%
Comprimento do cabo [m] Cabo de E/S: 5 ou menos, Cabo do atuador: 20 ou menos
Sistema de i Ventilacao 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 especificacdes 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 (LECJ6J-)

(Instalacdo com dois parafusos M4)

Direg&o de montagem |::>

Direcéo de montagem |::>

O trilho DIN esta travado.

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 (LECCJ6(]ID-[])
(Instalacdo com o trilho DIN)

Fio terra LAT3

'_i
(Wl M
<~ Bl

[l =R
m|m m
snl=<|r-

- |[m=
m |55
= ||n=<

—
m
==

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.

"Adaptador da montagem em trilho DIN

Trilho DIN L
12,5 525
AXT1 OO'DR'D (Espagcamento)
* Paral, digite um nimero da linha de "N°" da tabela abaixo. R N K R N | ol
Consulte as dimensdes de montagem na pagina 104. R i i s i o 3 2
&
] 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 | 355 | 48 | 605 | 73 |855 | 98 |110,5| 123 | 1355 | 148 | 160,5| 173 | 1855 | 198 | 210,56 | 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

Dimensoes

a) Parafuso de montagem (LECO60C-0J)

04,5

—_— 35
para montagem do corpo
LED da fonte de alimentagao (Verde) 31
(LIGADO: a fonte de alimlagao esta LIGADA)
%
LED da fonte de alimentagao (Vermelho) %
(LIGADO: 0 alarme esta LIGADO.)

Conector de E/S paralela CN5

Conector de E/S serial CN4

Conector do encoder CN3

Conector de alimentagao de energia
o motor CN2

Conector da fonte de alimentagao CN1

para montagem
do corpo

b) Montagem em trilho DIN (LECJ6CJ0JD-[)

104

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

(81,7)
66
L
R

®1,7)

(11,5)

35

—_

31

150
132

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

O
2

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 LECAGb6

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 alimentacéo para LECP6

Nome do terminal Funcao Detalhes
Os terminais M24V/C24V/EMG/ BK RLS sao comuns (-).
ov Alimentagao comum (-)
M24V Fonte,de almeniaca Fonte de alimentag&o do motor (+) fornecida para o controlador
Cc24v Fonip de alimentagao 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

alimentacdo 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

padrao da série LE.)

comuns (-).
M24V Fonte,de almeniacao Fonte de alimentag&o do motor (+) fornecida para o controlador
C24v Fa"ﬁeedc%%"('f)ﬂo Fonte de alimentagao de controle (+) fornecida para o controlador
EMG Parada (+) Entrada (+) para liberagao de parada
BK RLS Liberagao da trava (+) Entrada (+) para liberacao da trava
RG+ Saida regenerativa 1 Terminais de saida regenerativa para conexao externa
RG- ‘Saida regenerativa 2 (Nao & necessario conecta-los na combinagao com as especificacoes

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 | Bi
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

LECI6PCC-O (PNP)

Sinal de saida

Fonte de alimentagao 24

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

INO A3 |

IN1 A4 i;_._‘

IN2 s L=

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 [—Tfagd——
out2 | B3 [—Ffagd—1
outs | B4 |—Fagd——
out4 | B5 [—Fagd—1t
outs | Bs —Ffagd——¢
BUSY | B7 —Ffagd——+¢
AREA | B8 [—Ffagd—1
SETON | B9 —fagd——4
INP B10 —{argd——4
SVRE | B11 —Fagd——¢
*ESTOP | B12 —fargd——¢
*ALARM | B13

* 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).

Nome Detalhes Nome Detalhes
COM+ Conecta a fonte de alimentac@o 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 alimentaco 0 V para sinal de entrada/saida BUSY Saida habilitada quando o atuador esta em

INO Dados de passo especificados pelo n° de bits AREA Saida la enquanto o atuador esta dentro da faixa

aIN5 P B s
(A entrada esta instruida na combinagao de INO a 5.) SETON Saida habilitada enquanto o atuador retorna a origem

SETUP Instrucao para retornar a origem NP o Saida quando a ppsigéo alvo uu‘forg:a g\va é alcangada
HOLD A operagao & interrompida temporariamente (Fica ligado quando o ouimpt oe )
DRIVE Instrugdes para acionamento SVRE Saida habilitada quando o servo esta ligado
RESET Reinicializagao do alarme e interrupcao de operagao *ESTOP Mo Saida quando a parada EMG esta acionada
SVON Instrugao Servo LIGADA *ALARM Meta) Saida quando um alarme & gerado

O

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

SVC
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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 posicao
alvo.

O seguinte diagrama exibe a configuragao dos itens e operagao.

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

Velocidade

[ oskrageo | D

[Posigao de entradal

DESL LIG

Saida INP | 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 direcao a posicao 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
operacao 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) ~ °°"o™me reauerico.

Iecessidade Item 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 posicao 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 alcanca 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 alcancara 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 = .
mais rapido ele parara.

Configurar 0.
© Forga 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 movimentag&o |  (nenhuma alteragao especifica & requerida).

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

Condicao 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

106
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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 o 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

Tempo 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
. + LEPY
ALARM \
\ . LEPS
*ESTOP \ LER
. wL i LEH
Velocidade = 0 mm/s
Retornar a origem i

,_
m
[r]

i Caso o atuador esteja dentro da faixa "em posi¢ao" do paramero basico,
i INP ira LIGAR, mas caso nao ligue, permanecera em DESLIGADO.

* %Al ARM"

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

r Examinaron® 1
' de dadosde |
i

Operag@o de posicionamento }

IN LG LG
Entrada 15ms i Saida do n° de DESL Entrada ou { Saida do n° de DESL
0U Mai dados de passo . als ' dados de passo .
DRIVE — DRIVE ~
LIG LIG
out DESL out DESL
Saida BUSY : Saida BUSY :
INP s . INP i
i
+
— \ !
a \ i
Veloci " ol ] 0 mmis Velocidade : 0 mm/s
Operagéo de posmlonamento! H Operacao de pressionamento," \

] L .
1 Caso o atuador esteja dentro da faixa de "posicao de entrada" dos dados E E Se a forga de pressionamento atual ultrapassar o valor de |
E de passo, INP sera ligado, caso contrario, permanecera desligado. H E

"gatilho LV" dos dados de passo, o sinal INP sera ligado. E

*"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" estao desligadas.)

HOLD Redefinir Tromi i
I LIG LIG
Entrada HOLD | | DESL Entrada | RESET DESL
B LIG LIG
BUSY T
Saida uUs DESL ou DESL
Saida UG
*ALARM
A o DESL
T ARiTHS e
Velocidade — 0 mm/s [
HOLD durante a operagao ; !
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. *"*ALARM" 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 terminalpMuador Eg
A Al Bl =
Comprimento do cabo (L)®m] IE] tI ‘ .\xyi
1 15 A6-F—=1'B6 < R
onector
: 3 (14,7) 30,7)
5
8 8" LE-CP- (B;EIComprimento do cabo: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m Lado do controlador
Q 10* (* Produzido apés o recebimento do pedido) ConectorC_ (142)  (N° do terminal)
15 @ 1
C 720* (N° do terminal).Muador 3
Al Bl —— ~
* Produzido apés o IE“ NI ‘ ‘
recebimento do pedido peE=ilgs T \ o [ T
(Somente cabo robético) &
i (14,7) Conector A G|
Tipo de cabo [ ———
Nil Cabo robotico
(Cabo flexivel) Sinal [t 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
___Protecio____ Cordocabo | &0
VCC B-4 Marrom 12
GND (terra) A4 2 4 2 1) Preto 13
A B-5 —t —t Vermelho 7
A A5 L — Preto
B B-6 3 - 3 - Laranja
B A6 , 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 § Conector C_ (14,2)  (N° do terminal)

Comori AMLFETRB o = = 1=
;omprimento do cabo (L) [m] ‘IE“I‘ ,\,I . g

5 A6 =i-B6 = ~ 5

, Al Bl & :D: —

3 A3 g 2 b p B

5 (14,7) (@0,7) honectrB g 11)

8

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

O[> 0w =

10" . ) . .
= (+ Produzido apés o recebimento do pedido) .. .. conroador
— Lado do atuador & @ —_—
+ Produzid 2,0 (N° do terminal) ConectorA_ G| 3 Conector C_ (14,2)  (N° do terminal)
rre(::egizrln:natgodsoopedido Al ‘Iiim B1 S 7”1‘ i i ;g
(Somente cabo robético) A6 L B6 = ! [ fj\ =
Com trava e sensor Al B1 & A\ (13,5)
S ] —Jr—= — 2
A3 B3 = =
Conector B ™
Tipo de cabo (147 G —— =
Cabo robotico " N o terminal N do terminal
Nada Cabo floxivel Sinal do.conedlor A Cor do cabo | 4o conector ¢
(Cabo flexivel) A B arrom
S Cabo padrao A A- Vermelho
B B- Laranja
B A- Amarelo
COM-A/COM B3 Verde 3
COM-B/— A3 Azul 4
___Prolegio___ Cordocabo |4 0D
VCC B-4 ~ Marrom 12
GND (terra) A4 " \ " ! Preto 13
A B-5 T i T T Vermelho 7
A A5 + T + T Preto
B B-6 - - Laranja
B A6 - v Preto
N " o terminal - =
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

)

Lado do controlador

Conector C

(14,2)

(10,5)

(N° do terminal)
[ 2

T

LAT3

m

==l Il Il Nl ] —
oSl m m| m
<N | <| | &~ Eul

23,7 —
Comprimento do cabo (L) [m] & (237)_ Connector A S
1 1.5 < ‘ 5
3 3 1] 4
<
5 | s 5 o,
8 8 S
A 10" (14,7) g
B 15" Conector B (30,7)
Cc 20"
* Produzido apds o
recebimento do pedido Sinal zlofigrtzrcwil
V] 1
\% 2
W 3
A N° do terminal
Sinal do conector B
vCC B-1 v
GND (terra) A-1 £ T
A B-2 —
A A2 —
B B-3 —
B A-3 T
Z B-4 ¥
z A-4 \

Conexao do material de protecéo

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

Conector D E
N° do terminal
Cordocabo | oG
Vermelho 1
Branco 2
Preto 3
N° do terminal
Cordocabo |y coevorp ‘LER
Marrom 12
Preto 13 LEH
Vermelho 7
Preto 6
Laranja 9 LECD
Preto 8
Amarelo 1"
Preto 10
1 — 3

LE-CA-|1|-B LE-CA--B
Lado do atuador Lado do controlador
(N° do terminal)
Comprimento do cabo (L) [m] — (80.7) Conector A1~ 5l
Q| (28,7) c tor A2 | Conector C (142) S
1 1.5 e ‘ onector 8| & | (N° do terminal)
3 3 1] 7 I 1 2
~ 3 4
s v bl 7
B 10 ST I — —
B 15 S
<
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
Sl do conector At Cordocabo |4 conector G
[§) 1 Vermelho 1
\ 2 Branco 2
w 3 Preto 3
q N° do terminal N° do terminal
Sinal doconectorA2 | Protecdo Cordo cabo 4, sonector D
VCC B-1 = = Marrom 12
GND (terra) A1 — 1 Preto 13
A B-2 — L Vermelho 7
A A-2 L : 1 : Preto 6
B B-3 i - L - Laranja 9
B A3 — — Preto 8
Vi B-4 \ e Amarelo 11
z A4 — — Preto 10
oo N p— 3
Sinal 'a‘;gg:gg{gpg' 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

SVC
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Série LECP6
Série LECA6

Opcao: cabo E/S

Lado do controlador Lado do CLP
LEC-CN5-

(N° do terminal)

Bl Al g Al
8 :
Comprimento do cabo (L) [m] A %’: ‘ % ‘ %Aw
1 15 8 B1
3 8 g1 Az (48] L B13
5 5
N°do pino | Cordo | Marca | Cor do N°do pino| Cordo | Marca | Cor do
conector isolamento | pontilhada ponto conector isolamento | pontilhada ponto
* Tamanho do condutor: AWG28 Al :2“ :“ u Preto B1 Amarco_| W W Vermelho
A2 flarrom-claro| m \Vermelho| B2 Verde-claro | M Preto
A3 Amarelo | m Preto B3 Verde-claro | M Vermelho|
A4 Amarelo | m \Vermelho| B4 Cinza L Preto
A5 Verde-claro | m Preto B5 Cinza [ ] Vermelho|
A6 Verde-claro | m Vermelho| B6 Branco | M Preto
A7 Cinza [ Preto B7 Branco | M Vermelho|
A8 Cnza | m Vermelho B8 L] Preto
A9 Banco | m Preto B9 taro| M Vermelho|
A10 Branco | m Vermelho B10 Amarelo | B Preto
A1 M lro| m m Preto B11 Amarelo | B Vermelho|
A12 M laro] m m Vermelho B12 | verdeclaro | B Preto
A13 Amarelo [ m m Preto B13 | verde-claro | M \Vermelho|
— S

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

LEC—-NFA

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

o — /4R
3 | k
@
,‘!
(42,2) (28,8) =

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