Atuador elétrico

Série LEJ
Alta rigidez/tipo sem haste

Perfil baixo/centro de gravidade baixo

ﬁ
=
w©w

Altura reduzida em LEF
aproximadamente 36% (reduzida em 32 mm) CE 600 100 LEJ
- (Modelo existente) LJ1H20 30 500 100
LJ1H20
% fe L = — P
al |
® @ - A LES
LEJS40
# Fuso de esferas recirculantes Série LEJS

,_
m
I~}
|

Carga de trabalho: 85 kg

P
Repetibilidade do
posicionamento: 4_-0,02 mm

Aceleracao/desaceleracao

max.: 20.000 mm/s?

Curso max.: 3000 mm . . > .A—

Velocidade max.: 3.000 mm/s :
Aceleracao/desaceleracao max.: —~
20.000 mms: /

Servomotor de CA J0J\'-14
Tipo incremental Tipo absoluto

i

- 2
Tipo de entrada de pulso/  §* ' 7 il Tipo de entrada direta [ ¢
tipo de posicionamento '. 3 . Tipo de entrada de pulso “&E] & de CC-Link = = 1§ Tipo SSCNETII * W] |4

série LECSA Série LECSB y série LECSC %y Série LECSS




Série LEJ

Deslocamento da mesa

eAlta rigidez/alta precisao *LEJ 63 L= 645 mm

I - E 0,02
A guia linear de — £
- 2 L1
eixo duplo reduz § oot T
a deflexao g "
3 0
Guia linear (eixo duplo) e v ey chgga V\?o[l?l] SCUaCT

®Reducao de mao de obra para instalagdo ~ ®Reducéo de peso | ..z,

E possivel montar o corpo principal
sem remover a capa I
externa, etc.

Peso reduzido em aproximadamente 37%

* Curso: 600 mm LEJS63 m @

®A peca de trabalho ndo interfere no motor
S e B Altura da mesa > altura do motor

vedagéo como padréo ‘ Pega de trabalho ‘
Cobre gquia, fuso de esferas IL i
recirculantes e correia. Impede |
respingos de graxa e a entrada de Mesa Motor
materiais estranhos extemnos.

|

Servomotor de CA

Fuso de esferas recirculantes/série LEJS & AN

Altura do motor.
Altura da mesa

Com 2 tipos de cabo do motor

#Cabo padrdo
#Cabo robdtico
(Cabo flexivel)

Tipo deslizante Trava ndo magnetizada (opcional)

com altura menor Sustentando uma pega de trabalho

Posicionando o furo do pino

A

/Guia linear (eixo duplo)

Transmissao por correia/Série LEJB

Trava ndo magnetizada (opcional)

Correia
Sustentando uma peca de trabalho

Tipo deslizante com
altura menor
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Atuador elétrico/tipo sem haste de alta rigidez

00 sensor de estado sdlido pode ser montado (para verificar o limite e o sinal intermediario)

- A fiacdo do sensor pode ser posicionada no corpo
« D-M9OW (indicador de 2 cores), D-M9

***** Sensor de estado sélido com indicador de 2 cores

Sensor A configuragéo adequada da posicdo de montagem Lig

magnético pode ser realizada sem erros. Intervalo de operacdo | | DESL
o P P

Uma @ verde Vermelho! Verde :Vermelho

acende no intervalo | R S S

- H
{ 7 Cabeamento ideal de operagao. Intervalo de operacdo ideal

Exemplos de aplicacao

Distribuicao de cola/a trajetéria de alta velocidade
esta disponivel .

Driver recomendado: LECSO] Driver recomendado: LECSS

- (SSCNET Il
|
B e

B

LECSA LECSB

Variacoes da série

Fuso de esferas recirculantes/série LEJS

Fio . . .
Carga de trabalho: horizontal (kg) Carga de trabalho: vertical (kg) Velocidade (mm/s) L
T condutor .
anarho, *m) et 10 2 3 4 5 60 70 8 90 10 2 30 200 400 600 800 1000 1200 adina
8 200, 300, (400) S - —
500, 600, (700)
40 800, (900)
1000), (1200
16 (1000), (1200) | oy - e
Pagina 208
10 300, (400), 500 S | | SE— ——
600, (700), 800
63 (900), 1000
1
20 (s () E— - ——
* Consulte a SMC, pois todos os cursos ndo padrédo e ndo produzidos sob encomenda s&o produzidos como pedidos especiais.
Transmissao por correia/série LEJB
W o Feiglﬁ?/ra‘f‘el::g & - Carga de trabalho: horizontal (kg)*2 Velocidade (mm/s) Pagina
e o) T () 5 10 15 20 25 20 50 1000 1500 2000 2500 3000 O
(200), 300, (400), 500, (600), (700), 800
| |
40 27 (900), 1000, (1200), (1500}, (2000)
Pagina 218
(300), (400), 500, (600), (700), 800
;s |

63 42 (900), 1000, 1200, (1500), (2000), (3000)

“1 Consulte a SMC, pois todos os cursos néo padrdo e ndo produzidos sob encomenda sdo produzidos como pedidos especiais.
"2 O atuador de transmisséao por correia ndo pode ser usado verticalmente para aplicagdes.
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série LEJ

Driver do servomotor de CA

Lista da Série LECS[]

Motor compativel . Aplicagaol- Opcao
| (100/200 VCA) | Método de controle I ‘ fungéo compativel
Nota 1) Entrada Nota 2) Software de
100 W 200 W | |Posicionamento Pulso direta Sincrona configuragao
de rede LEC-MR-SETUP221

Ate 7
pontos

LECSA

(Tipo de entrada de pulso/
tipo de posicionamento)

Tipo incremental

LECSB

Até 255 CC-Link
pontos Ver. 1.10

Q| 0| O O o

o
-
=

o

(7]
Ke]

[+]

o
=
i

LECSC

SSCNET IIl

| O | o0 ©
LECSS

(SSCNET Tipo III)
Compativel com a rede de controladores do
sistema servo da Mitsubishi Electric

Nota 1) Para o tipo de posicionamento, a configuragao necessita ser alterada para uso com valores de configuragdo maximos.
O software de configuragéo (MR Configurator) LEC-MR-SETUP221 é requerido.
Nota 2) Disponivel quando o controlador de movimento da Mitsubishi for usado para o equipamento mestre.
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Atuador elétrico/tipo deslizante de alta rigidez

Série LECS[]

Ajuste de servomotor utilizando ajuste de ganho automatico

Funcéo de filtro com
ressonancia automatica

« Controla a diferenga entre o
valor de comando e a agao real

Funcao de controle de
amortecimento automatico

* Anula automaticamente as
vibragdes de baixa frequéncia
da maquina (até 100 Hz)

Com funcéao de configuragao de display

Botao de ajuste instantaneo s
Ajuste instantaneo do servomotor \.O

Display

CNP1

Exibe o monitor, o

parametro e o alarme. .. .
TMODE SET |
Configuracoes @
Define os parametros e o .4/
display do monitor, etc.
com os botdes de agao. -
LECSA

Display
Exibe o status de comunica- T TR
¢&o com a unidade, o alarme

e 0 n°de mesa de pontos.

Configuracoes

(Com a tampa frontal aberta)

LECSC

Controle da taxa de
transmissao, o numero da
estagdo e a contagem

da estag@o ocupada.

(0] ()
g A - i
g estabi- || S e
5 . ';1 > S i estabil
P zagio

o

Tempo Tempo
=" >

H i
Display

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

(Com a tampa frontal aberta)

LECSB

Display

Sensores de selegao
de eixo e comutagao para
a operagao de teste

(Com a tampa frontal aberta)

LECSS
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Série LEJ

Encoder compativel incremental Série LECSA Fornecido pelo cliente ©Opcional
(Tipo de entrada de pulso/tipo de posicionamento) Fonte de Software de Pa'ina 236
.Conector alimentacéo do configuragao
Fornecido pelo cliente da fonte de A circuito de (MR Configurator™)
Almentacaolc oRDLYCY controle Referéncia: LEC-MR-SETUP2210]
Fonte de alimentagéo (Acessério P oswc « gz vee =
Monofésico de 100 a 120 VCA (50/60 Hz) — LEcsk-1
200 a 230 VCA (50/60 Hz) e
O ——
OOpcional ] : Conector ZRTTEZ pC
OP‘EaO de regeneragao|= = = = = = U AUTO = ga 'qme-feglimengaﬁéo * Peca o cabo USB (referéncia:
éncia: LEC-MR-RB-! ] o circuito de controle :
Referéncla: LEC-MR-RB-L] (@) (Acessorio) LEC-MR-J3USB) separadamente para
usar este software.

‘Cabo do motor [ZFIFES

[_Cabopadrao | _Cabo robé \ ® ED—I—.Cabo USB

| LE-CSM-SCO | LE-CSM-RCO | ® : Referéncia: LEC-MR-J3USB
@Cabo da trava TIPSR

\ Cabo padréao \ Cabo robé \

| LE-CSB-SCO | LE-CSB-ROO |

©Opcional
Conector de E/S
Referéncia: LE-CSNA

Atuador elétrico

Tipo deslizante com
alta rigidez
série LEJ

Fornecido pelo cliente

CLP (unidade de posicionamento)
Fonte de alimentacéo

‘Cabo do encoder ZFTI¥E para 52143:,%% E/S de
[ cabopadrao | Cabo robético |

| LE-CSE-SC0 | LE-CSE-ROO |

Encoder compativel absoluto Série LECSB Cabo USB [ET¥D ©Opcional
(o ce enece o2 puso) Driver Referéncia: LEC-MR-J3USB
Fornecido pelo cliente Conector da
N - fonte de alimentacéo || Softfyvare de
Fonte de alimentacao do circuito principal | ?'\72 é%ﬂ:;ﬁ;?orm)
Monofésica de 100 a 120 VCA (50/60 Hz) (acessério) o EaR
200 a 230 VCA (50/60 Hz) 2 Referéncia: LEC-MR: SETUP221D
Trifésica de 200 a 230 VCA (50/60 Hz) -

- i
©Opcional Pégina 235 .gaogﬁodro
Opcao de regeneragdof’ ™= = = = = == '. analogo
Referéncia: LEC-MR-RB-[] 2 <—@RS-422
comunicagao * Peca 0 cabo USB (referéncia:
LEC-MR-J3USB)
separadamente para usar este
software.

& Cabo do motor

\ Cabo padréo \ Cabo

| LE-CSM-SCO | LE-CSM-RCCJ

@ Cabo da trava _ e
Cabo padrao Cabo controle

| LE-CSB-SCIO LE-CSB-RCO

© Opcional
Conector de E/S
Referéncia: LE-CSNB

Atuador elétrico
Tipo deslizante com

e Conector do
alta rigidez S motor

série LEJ : Acessorio Fornecido pelo cliente

LECSB2-S8 CLP (unidade de posicionamento)

SERIALvA12001085

Fonte de alimentacédo
para sinal de E/S de
24Vee

©Cabo do encoder TS

[ Cabopadrio | Cabo robético | Bateria (acessério)J
[ LE-CSE-SO0 | LE-CSE-RI0 |  Referéncia: (LEC-MR-J3BAT)
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Atuador elétrico/tipo deslizante de alta rigidez

Construcao do sistema

Encoder compativel absoluto Série LECSC
(Tipo de entrada direta de CC-Link)

Conector

Fornecido pelo cliente

Fonte de alimentagao
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)

© Opcional
Opcao de regeneracao
Referéncia: LEC-MR-RB-[J

6Cabo do motor [ZFIEFEH

‘ Cabo padrao ‘ Cabo robético

o
da fonte de allmentaqa 0
do circuito principal
(acessorio)

Driver
Cabo USB ©Opcional
Referéncia: LEC-MR-J3USB
Software de

configuracao
(MR Configurator™)
Referéncia: LEC-MR-SETUP221(]

comunlcagao

E:

Conector CC-Link

[ LE-cSM-SsCO | LE-CSM-RCO fonte dea"memﬁéo do (Acessdrio)
@Cabo da trava IS circuito de controle - 0
[ Cabopadrio |  Cabo robético | (acessdrio) r E
LE-CSB-S[J LE-CSB-RCC
| | ‘ ©Opcional
Atuador elétrico ~ JPagina 230} Conector de E/S
Conector do 3 Referéncia: LE-CSNA
motor .
(acessorio) Forne:cldo
pelo cliente
C:Eﬁ CLP (unidade mestre CC-Link)
J Fonte de alimentaca
Bateria para sinal de E/S de
©Cabo do encoder ETITS Referéncia: (LEC-MR-J3BAT) 24vee
\ Cabo padréo \ Cabo robético \
| LE-CSE-SOJ | LE-CSE-ROO |
Encoder compativel absoluto Série LECSS Cabo USB ©OOpcional
(SSCHETTICIT Referéncia: LEC-MR-J3USB
Conector  [ZFITEEY .
i i da fonte de Driver Software de
Fornecido pelo cliente alimentacao do configuracao
i3 s (MR Configurator™)

circuito principal

Fonte de alimentacao -
(acessorio)

Monofasico de 100 a 120 VCA (50/60 Hz)
200 a 230 VCA (50/60 Hz)
Trifdsico de 200 a 230 VCA (50/60 Hz)

© Opcional
Opcao de regeneracao
Referéncia: LEC-MR-RB-[]

‘Cabo do motor

\ Cabo padréo \ Cabo robético
| LE-CSM-SO0 | LE-CSM-RCO
@Cabo da trava

\ Cabo padrao \ Robotic cable
| LE-CSB-SC0 | LE-CSB-ROO

Atuador elétrico

Conector do
motor (acessorio)

Referéncia: LEC-MR-SETUP221(]

_

©Opcional

Conector de EZFIoPE

E ﬂs Referéncia: LE-CSNS

CN1A

©Opcional
SSCNET III

(I

‘Cabo do encoder LMIEPEH
Cabo padrao Cabo robético

| LE-CSE-SCO | LE-CSE-ROT |

Bateria (acessorio) J

Referéncia: (LEC-MR-J3BAT)

Cabo 6tico Fornecido
Referéncia: LE-CSS-CJ pelo
cliente

CLP (unidade de posicionamento/controlador de movimento)

Fonte de alimentacgéo|
para sinal de E/S de
24vVCC
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Fuso de esferas reci Tr issdo por correia Fuso de esferas reci Tr issdo por correia

série LEFS serie LEFB . série LEFS série LEFB
5
Az =
>
2 g
série LEFS série LEFB série LEFS série LEFB
Carga maxima Curso Carga maxima Curso Carga maxima Curso Carga maxima Curso
LD de trabalho (kg) (mm) (D de trabalho (kg) (mm) fe=nte de trabalho (kg) (mm) f=nte de trabalho (kg) (mm)
16 10 Até 400 16 1 Até 1.000 25 20 Até 600 25 5 Até 2.000
25 20 Até 600 25 5 Até 2.000 32 45 Até 800 32 15 Até 2.500
32 45 Até 800 32 14 Até 2.000 40 60 Até 1.000 40 25 Até 3.000
40 60 Até 1.000
Tipo deslizante com alta rigidez (" servomotorde ca ) Deslizador da haste-guia (Motor de passo (Servo/24 VCC))
Fuso de esferas reci Tr issao por correia Transmissao por correia
série LEJS série LEJB série LEL
série LEL25M série LEL25L
série LEJS série LEJB Bucha i de bucha de esferas
Carga maxima Curso Carga Curso Carga Curso Carga Curso
méxima de Tamanho| méxima de Tamanho| méxima de
Tamanho | de trabalho [kg] (mm) IS S (mm) trabalho (mm) trabalho [k (mm)
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 | 300a3.000

Tipo dianteiro (Motor de passo (servor24 vce)) (Servomotor (24 vCC) )

Tipo basico Tipo de motor em linha Tipo haste-guia Tipo haste-guia
i série LEYCID série LEYG [Tipo de motor em linha
série LEYGOID

Série LEY série LEYG
Forcade Forcade C
Tamanho | pressionamento Curso Tamanho | pressionamento o
(N) (mm) (N) (mm)
16 141 Até 300 16 141 Até 200
25 452 Até 400 25 452 Até 300
32 707 Até 500 32 707 Até 300
40 1058 Até 500 40 1058 Até 300
Tipo basico Tipo de motor em linha Tipo haste-guia Tipo haste-guia
série LEY série LEYCID série LEYG [Tipo de motor em linha

série LEYGOID

série LEY série LE! série LEYG série LEYG
Tamanho | Pesaiogamento | Crs0 Tamanho |rekdagamerto | S Tamanho | Preliogamento | CUr= Tamanho | pesaioganento|  CUr=
N) (mm) (N) (mm) (N) (mm) (N) (mm)
25 485 Até 400 25 485 Até 400 25 485 25 485
2 588 6 500 2 73 A8 500 2 588 0 ) 73 50
63 1910 Até 800
196
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uadores elét

os SMC

Mesa deslizante

rE——

Motor de passo (Servo/24 VCC) )

Tipo compacto série LES

Tipo basico/tipo R
serie LESCIR

Tipo simétrico/tipo L
serie LESOIL

Servomotor (24 vcc) )

Tipo de alta rigidez Série LESH

Tipo basico/tipo R
serie LESHOR

Tipo simétrico/tipo L
serie LESHOL

Carga maxima Curso Tipo de motor em linha/tipo D Cargaméxima | cyrso Tipo de motor em linha/tipo D
Tamanho| ~de trabalho () série LESCID e de(n"(_aga)lho (mm) série LESHOID >
8 1 30, 50, 75 \ 8 2 50, 756 ~ !
30, 50 ) 16 6 50, 100 >
16 3 ’ ’ ’ 1
s 0 B
% ® 100, 125, 150
Miniatura ("Motor de passo (Servo/24 VCC) Mesa rotativa(Motor de passo (servo/24 vce))
Tipo dianteiro Tipo de mesa deslizante Tipo basico Tipo alta precisdo
série LEPY série LEPS série LER seérie LERH
2 a & '/ . )
> , f /
= /‘g = o 1/3 - :’—’
& s . : = 1
= ‘
‘ Série LER
Série LEPY Série LEPS IR, Torque giratdrio (Nm| max. (°ls)
Tamanhol cad"ﬂfr;’f;ﬂm‘ Curso Tamanhol ci’.“%ﬂi’ﬂ.’? Curso “"|Basico| Torque alto |Basico| Torque alto
(kg) () (kg) | (mm) 10 | 02| 03
1 6 1 25 30 0,8 1.2 420 280
10 2 25,50,75 10 2 50 50 6,6 10
Pinga Mo passo (Servo/24 VCC) )
Tipo com 2 dedos Tipo com 2 dedos Tipo com 2 dedos Tipo com 3 dedos
seérie LEHZ Com protegao contra poeira Curso longo série LEHS
série LEHZJ serie LEHF
\? 1
- \ <
L
Série LEHZ Série LEHZJ Série LEHF Série LEHS
B o ) o Tamanho APerto méximo T h g
Basico|C 0s lados (mm) Basico| C lados (mm) forga(N) |os lados (mm) Bésico, C lados (mm)
10 14 6 4 10 14 6 4 10 7 16 (32) 10 55 3,5 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
25 40 28 14 25 40 % 14 40 180 40 (80) 40 |130 — 12
32 130 — 22 Nota) ( ): curso longo
40 210 — 30
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Co lador/unidade )

Tipo de entrada de
dados de passo
Para motor de pass
série LECP6 .

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

Fieldbus
série LEC-G

Tipo de entrada de

dados de passo

Para servomotor

série LECAG

Motor de controle
Servomotor
(24 VCC)

Tipo sem

programagao

série LECP1

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

CC'Link

Dem

il
BJUJS,

EtherNet/IP>

Namero méx. de controladores conectaveis

12

8

5

12

. = Driver )
Driver do servomotor de CA

Tipo de entrada de pulso

Tipo de entrada de
pulso/Pulso

Tipo de posicionamento
série LECSA

(Tipo incremental)

o
J

“\

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

198

Série LECSB
(Tipo absoluto)

Motor de controle

Servomotor de CA

(100/200/400 W)

Tipo de entrada direta de

CC-Link
Série LECSC
(Tipo absoluto)

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

O
2

Tipo SSCNET III
Série LECSS
(Tipo absoluto)

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



Tipo servomotor de CA do atuador elétrico

Selecdo de MOdelo ......ccccvviiiiiiiiiiii Pagina 200

OAtuador elétrico/fuso de esferas recirculantes tipo deslizante
de alta rigidez Série LEJS

- [@0e T4 g o T o T=T [ N Pagina 208
ESPECHICAGOES. . ueveeetie et e ettt e Pagina 209
CONSTIUGEO . eneeeenete ettt et et e e Pagina 210
DIMENSOES .ttt Pagina 211

OAtuador elétrico/transmissédo por correia tipo deslizante de alta rigidez
Série LEJB

COMO PEAIN ..ttt et e e e e Pégina 213
oo =Tel 1 Tor= Tl L= P Péagina 214
CONSIIUGEO . ev ettt ettt et ettt et e e e e et e et eneanees Pagina 215
DIMENSOES ..eeeinieieiteei et Pégina 216
SENSOr MAGNELICO ..euuivniiiiitii ettt e e Pégina 218
Precaucdes especificas do produto ............cceeeneeniinniiniiniinnennenn. Pégina 220

ODriver do servomotor de CA

Série LECSA/LECSB/LECSC/LECSS............ccevenen.. Pagina 223
Precaucoes especificas do produto ...........ccevevvvvininiininiinineinennn. Pégina 237
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Atuador elétrico/tipo deslizante de alta rigidez

Fuso de esferas recirculantes/Série LEJS Transmisséo por correia/Série LEJB

Selecao de modelo

Procedimento de selegcao

Verifique a velocidade-carga de
trabalho.

m }M Verifique o tempo de ciclo.

Exemplo de selecao

Servomotor de CA

M Verifique 0 momento admissivel.

dcggdg:;eséo « Carga de trabalho: 60 [kg] * Condic&o de montagem da peca de trabalho: 0 fo-- [ [ [
PEraGa0) . Velocidade: 300 [mm/s] 80 ([ EjSe3 B A ———
~ _ 3 70 Areaondeaopcaode |
* Aceleragao/desaceleragdo: 3.000 [mm/s?] = :/ Tegeneragdo é requerida.
w o 60
¢ Curso: 300 [mm] < 7
* Orientac@o de montagem: horizontal S_ g 50 H T
« Tipo de motor: encoder incremental é 40 IéEE\SA :&1 %
* Forga externa: 10 [N] %j:"g g 30 v Y
Y © 20 4
S 10 %
m Verifique a velocidade—carga de trabalho. 0
Selecione o produto, consultando em "Grafico de velocidade—carga de trabalho" (pagina 201). 0 200 400 600 800 1000 1200
Exemplo de sele¢do) O LEJS63S3B-300 é temporariamente selecionado com Velocidade [mm/s]
base no grafico mostrado no lado direito. de - carga de
A opcao de regeneracao (LEC-MR-RB032) pode ser necessaria. (LEJS63)
Veja a drea sombreada no grafico. =
£ -
3E1:Y) Verifique o tempo de ciclo. E
Consulte 0 método 1 para uma estimativa aproximada e o método 2 para um valor mais preciso. z at / / a2
e
Método 1: Verifique o gréfico de tempo de ciclo (pagina 202) :é Tempo
grafico esta baseado na velocidade maxima de cada tamanho. ke [s]
>
Método 2: Calculo T T2 T3 Jral 15
ciclo de tempo T pode ser encontrado a partir da equacao a seguir. T6

\ T=T1+T2+T3+T4[s] \ Exemplo de célculo)

T1 a T4 podem ser calculados da
seguinte forma.

+T1 e T3 podem ser obtidos através da equacao a seguir.

‘ T1=V/al[s] ‘ ‘ T3 =V/a2[s] ‘

Os valores de e
dependendo da massa da peca de trabalho e da taxa de trabalho.

a0 tém limites superiore:

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

T3 = V/a2 = 300/3000 = 0,1 [s]
Verifique se eles ndo excedem o limite superior,

L: curso [mm]

V:
al
a2:

velocidade [mm/s]
:aceleragao [mm/s?]
: desaceleragao [mm/s?]

T

tempo de aceleragéo [s]

Tempo até alcangar a velocidade definida

T2

T3:

tempo de velocidade constante [s]

Tempo enquanto o atuador opera em uma
velocidade constante

tempo de desaceleracdo [s]

1. L-05BVE(T1+T3)
“Gréfico de desaceleragéo/aceleragao-carga de trabalho (guia)” Y

(péginas 203 & 204). 300 - 0,58 3001 (0,1 +0,1)
Para o tipo fuso de esferas recirculantes, existe um limite superior B 300

da velocidade, dependendo no curso. Verifique se ele nao excede =0,90 [s]

o limite superior, consultando as especificagdes (pagina 209). T4=005[s]

« T2 pode ser encontrado a partir da equagéo a seguir.

L-05RVE(T1+T3)
v

T2= [s]

« T4 varia, dependendo do tipo de motor e carga.

Recomenda-se o valor abaixo.

T4

05 [s]

m Verifique o momento admissivel.

Consulte os graficos em "Momento dinamico permitido" (paginas 205 e 206).

Mep

m

Portanto, tempo de ciclo pode ser
obtido da seguinte forma.

T=T1+T2+T3+T4
=0,1+0,90+0,1+0,05
=1,15[s]

Exemplo de selegao) Selecione o LEJS63S3B-300 a partir do gréfico no lado direito.
Confirme se a forga externa é de 20 [N] ou menos (consulte a forga externa admissivel na pagina 10).
(A forca externa é a resisténcia devido ao duto dos cabos, & canaleta flexivel ou & tubulagéo de ar.)
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Tempo do inicio da operagéo de velocidade
constante até a parada
T4: tempo de estabilizagao [s]
Tempo até a posicao estar concluida
T5: tempo de repouso [s]
tempo que o produto ndo estd funcionando
T6: tempo total [s] Tempo total de T1a TS

Taxa de trabalho: taxa de Ta T6
T+T6x100

5000 mm/s
T 10000 mm/s’
£ R
= 15000 mm/s?
e I
R 20000 mm/s?
S
k)
£ ™

' N
100 St N

0
0 10 20 30 40 50 60 70 80
Carga de trabalho [kg]

<Momento dindmico permitido>
(LEJS63)




Selecao de modelo Série LEJ

Grafico de velocidade—carga de trabalho (guia?

LEJS40/Fuso de esferas recirculantes

Horizontal Vertical
60 [
\ 10 - 1>
50| LEJS40CIB LEJS40LIB !
_ Area onde a opgao de _ :&l
2 regeneragao é requerida. 275 o
S 40 = Vi
< W < h
[+ ©
g |LEJS4olIA W 3 [ LEJsa0lIA Y
S 20 g Y
© 5 4
S O 25
10
N,
0 0
0 200 400 600 800 1000 1200 0 200 400 600 800 1000 1200
Velocidade [mm/s] Velocidade [mm/s]
LEJS63/Fuso de esferas recirculantes
Horizontal Vertical
2
v 20 ; v
%0 LEISEI 1B+~ LEJS63LIB ‘.&
_ 70 : _ v
£ '/ 2 15 7
g ® 7 2 7
£ 50 ¥ 8 /
£ 7 £ 10
@ 40 v @ ¥,
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g % Y, 4
S 5 ./ S '-V
&
" % 7 L
0 4 0 4
0 200 400 600 800 1000 1200 0 200 400 600 800 1000 1200
Velocidade [mm/s] Velocidade [mm/s]
LEJB40/transmissao por correia LEJB63/transmissao por correia
Horizontal Horizontal
20 30
25
g s g
2 g
E} 3
© ©
= 10 = 15
8 Se o curso exceder 1.000 mm. 3
o ©
& £ 10
(&) 5 (&)
4 5
. . #
0 500 1000 1500 2000 0 500 1000 1500 2000 2500 3000
Velocidade [mm/s] Velocidade [mm/s]

*Quando o curso da série LEJB40 excede 1.000 mm, a carga de trabalho é de 10 kg.
* A drea sombreada no gréfico requer a opcao de regeneragao (LEC-MR-RB032).

* 0 atuador de transmissao por correia ndo pode ser usado verticalmente para aplicagdes.

201

ﬁ
=
w©w

-
m
-

—
m
—

-
m
-

=
m
=<

-
m
(7]

- |-=

mm
m I35
N =<

=
m
==

,_
m
I~}
|



Série LEJ

Grafico de ciclo de tempo (guiaz

LEJS40/Fuso de esferas recirculantes
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X Grafico de desaceleragao/aceleragéo/carga de trabalho

X Grafico de valores de desaceleragao/aceleragédo/velocidade méxima para cada curso
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elecao de modelo Série LEJ

Grafico de desaceleragéolaceleragéo—carga de trabalho (guia)

LEJS40/Fuso de esferas recirculantes: horizontal
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Série LEJ

Grafico de desaceleragéolaceleragéo—carga de trabalho (guia!

LEJS63/Fuso de esferas recirculantes: horizontal
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LEJS63/Fuso de esferas recirculantes: vertical
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Selecao de modelo Série LEJ

M P A - | * Este gréfico mostra o total de projecao admissivel quando o centro de gravidade da peca de trabalho se projeta em uma direcéo. Quando o centro de gravidade da
omento dindmico admissive| peca de trabalho se projeta em duas diregoes, consulte o software Selegdo de Atuador Elétrico para confirmacdo. http://www.smeworld.com

Aceleracao/desaceleracao 5000mm/s2  —— = 10.000 mm/s?
---- 15000 mm/s?  -------- 20.000 mm/s?
,g Diregéo de projecéo da carga Model
&'| m: carga de trabalho [kg] (el
€ | Me: momento dindmico admissivel [N m]
g L: projegao para o centro de gravidade LEJS40 LEJS63 LEJB40 LEJB63 L 3
Q| dacargade trabalho [mm]
1.000 1.000 1.000 1.000
1 1 B LEF
800 }\ 800 800 ¥ 800
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E 600 E 600 T 600 —H E 600 LEJ
£ [ E ;\\ E 3 E
X |5 003 5400 - S0 —e 540 LEL
3 b) N
200 [N 200 [— 200 BR= 200
RS ey | SR LEY
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= Ny —| YRR 3
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Série LEJ

* Este grafico mostra o total de projecdo admissivel quando o centro de gravidade da peca de trabalho
A . - se projeta em uma dire¢do. Quando o centro de gravidade da peca de trabalho se projeta em duas
Momento dindmico admissivel diregbes, consulte o software Selecéo de Atuador Elétrico para confirmagéo. http://www.smcworld.com

Aceleracao/desaceleracao 5.000 mm/s2  — — = 10.000 mm/s?
----15.000 mm/s?  ------e- 20.000 mm/s?
3 | Diregao de projecéo da carga
o}
x% m: carga de trabalho [kg] Modelo
£| Me: to dinamico admissivel [N m]
@ | L: projecdo para o centro de gravidade
S da carga de trabatho [mm] LEJS40 LEJS63

= 4 6 8 10 0 5 10 15 20
o arga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg]
=
T
g 1.000 i
800 [
_ B
£ 600 i\
E
Z|x 40 X
pa N
200 AN > ™~
m *| N
)Me 0 0 =
Ls 0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20
Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg]
Calculo do fator de carga guia ‘
1. Decida as condigbes de operagéo.
Modelo: LEJS/LEJB Acelerago [mm/s7): a
Tamanho: 40/63 Carga de trabalho [kg]: m

Orientagdo de montagem: Horizontal/base/parede/vertical Posiio central da carga de trabalho [mm]: Xc/Yc/Ze
. Selecione o gréfico desejado com referéncia ao modelo, tamanho e orientagdo de montagem.
. Com base na aceleragao e na carga de trabalho, obtenha a proje¢ao [mm]: LxiLy/Lz a partir do grafico.
Calcule o fator de carga para cada dire¢éo.

ax = Xe/Lx, ay = Ye/ly, az = Zc/Lz
Confirme se o total de ax, ay € az € 1 ou menos.

ax +ay + az <1
Ao exceder 1, considere uma reducéo de aceleragao e carga de trabalho ou uma mudanga na
posigao central da carga de trabalho e na série.

o pown

1. Condigdes de operagao N
Modelo: LEJS
Tamanho: 40 3. Lx =180 mm, Ly = 170 mm, Lz = 360 mm
Orientag@o de montagem: horizontal 4. O fator de carga para cada dire¢ao pode ser obtido como
Aceleragao [mm/s?]: 5.000 a sequir.
Carga de trabalho [kg]: 20 ax =0/180=0
Posicao central da carga de trabalho [mm]: Xc = 0, Yc¢ = 50, Zc = 200 ay = 50/170 = 0,29
2. Selecione o grafico na pagina 205, lado esquerdo e superior da az = 200/360 = 0,56
primeira linha. 5. ax + ay + az = 0,85 <1
1.000 1.000 |\ 1.000 l‘ll
H
800 800
I
—_ ! —
£ 600 i £ 600
£ ) £
- A\ & !
= 400 ¥ = 400 f \
ZOO[VE'- 200 ) g
RS == ol ]
RN o o i N | o =T [
0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50
Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg] Carga de trabalho [kg]
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Precisao da mesa (valor de referéncia)

Lado A
—
Lado B—{ ]
@
@) Lado C
Lado D—~ |

Deslocamento da mesa (valor de referéncia)

L ©

w

ia|

Selecao de modelo Série LEJ

Paralelismo de deslocamento [mm] (a cada 300 mm)
Modelo |@ d © de deslocamento
do lado C aolado A dolado Dao lado B
LEJC140 0,05 0,03
LEJ[163 0,05 0,03
Nota) O paralelismo de deslocamento néo inclui a precisdo da superficie
de montagem.

0,02

— LEJ[140
g (L =52,5 mm)
o LEJCI63
c L = 64,5
é 0,01 = ( mm)
8 /
kel
8
a /
0
0 100 200 300 400 500
Carga W [N]

Nota) Esse deslocamento é medido quando uma placa de aluminio de 15 mm é montada e fixada na mesa. (Esta incluida a folga da mesa.)
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LEJS|40[S2|A|-500] |- Yy
S le 03 5085

Atuador elétrico/tipo deslizante de alta rigidez
Fuso de esferas recirculantes

Série LEJS

Como Eedir

Servomotor de CA

(€ wm

\

P Tamanho @) Tipo de motor € Passo do fuso [mm]
40 . Ti Saida| Atuador Drivers Simbolo] LEJS40 | LEJS63
\ 63 \ =IMboio PO W] tamanho compativeis™ A 16 20
Servomotor de CA B 8 10
S2 (Encoder incremental) 100 40 LECSAL-S1 .
Servomotor de CA Q Curso [mm] 3
S3 (Encoder incremental) 200 63 LECSACHS3 200
LECSB-S5 a *3: i
Servomotor de CA 3: consulte a tabela abaixo para
S6 (Encoder absoluto) b 40 I[Egggggg 1.500 obter detalhes.
s7 Servomotor de CA 200 63 LEGSarior
(Encoder absoluto) LECSSTSy |  [MNada | Sem opoional |

*1: para tipo de motor S2 e S6, os sufixos de referéncia do driver compativel

s@o S1 e S5, respectivamente.
*2: para detalhes da unidade, consulte a pagina 225.

Com trava

@ Tipo de cabo™s 57 € Comprimento do cabo [m]*5*¢ @) Tipo de drivers Conector de E/S
Nada Sem cabo Nada Sem cabo Acionadores compativeis a0 V] Nada \ Sem conector \
S Cabo padréo 2 2m Nada | Sem driver H \ Com conector \
R | Cabo robdtico (cabo flexivel) 5 5m Al LECSA1-SO 100 a 120
*6: 0 motor e 0s cabos do encoder A 10m A2 | LECSA2-SOJ | 200 a 230
estdo incluidos. (O cabo da trava *8: o comprimento do motor, do encoder X LECSB1-SD) 1002 120
esta incluido quando o motor com e dos cabos da trava & o mesmo. B2 LECSB2-sO 200 a 230
opgao de trava é selecionado.) C1 LECSC1-SO 100 a 120
*7: a diregdo da entrada de cabo C2 | LECSC2-s0 200 a 230
standard ¢ “lado eixo (A)". (Consulte s1 LECSS1-SO 100a 120
a pagina 36 para obter detalhes.) S2 LECSS2-SO 200 a 230
Tabela de cursos aplicaveis™® ®Padrao OProduzido apos o recebimento do pedido *5: quando o tipo de driver & selecionado, o cabo & incluido.
Curso) Selecione o tipo de cabo e o comprimento do cabo.
Modelo mm) 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 |1000|1200 1500 Exemplo)
LEJS40 ° ° [e) ° ° [e) ° 0o o 1e) — S28S2: Cabo padrao (2 m) + Driver (LECSS2)
LEJS63 | — | @ | O | e | e[ O | e[ O |e@|O]O 52: Cabo padréo (2 m)

como pedidos especiais.

Acionadores compativeis

*4: consulte a SMC, pois todos os cursos néo standard e n&o produzidos sob encomenda séo produzidos

Nada: Sem cabo e driver

‘Para sensores magnéticos, consulte as paginas 218 e 219.‘

Tipo de entrada de pulso Tipo de entrada Tipo de 3 Tipo SSCNET Iil
/tipo de posicionamento, de pulso entrada =
. direta de l |
Tipo de driver “ CC-Link II
m AIE[ ’
7
Série LECSA LECSB LECSC
Numero de mesas de ponto Até 7 - Ateé 255 -
Entrada de pulso e] o - -
Rede aplicavel - - CC-Link SSCNET 3
Encoder de controle Incremental Absoluto Absoluto Absoluto
Encoder 17 bits Encoder 18 bits Encoder 18 bits Encoder 18 bits
C icaca Comunicagdo USB Comunicagdo USB, comunicagdo RS422 | Comunicagdo USB, comunicagdo RS422 Comunicagédo USB

Tensao da fonte de
alimentacéo (V)

100 a 120 VCA (50/60 Hz)
200 a 230 VCA (50/60 Hz)

Péagina de referéncia

Péagina 224
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Atuador elétrico/tipo deslizante de alta rigidez )
Fuso de esferas recirculantes S@rie LEJS

EsEe cagées

Servomotor de CA LEJS40/63

Modelo LEJS40S3 LEJS63S3
vy 200, 300, (400), 500, 600, (700), 800 300, (400), 500, 600, (700), 800, (900)
Curso [mm] (900), (1000), (1200) 1000, (1200), (1500)
Horizontal 30 55 45 85
Carga de trabalho [kg] =?
Vertical 5 10 10 20
Até 500 1200 600 1200 600 LEF
501 a 600 1050 520 1200 600
6012700 780 390 1200 600 LEJ
701 2 800 600 300 930 460
N 801 a 900 480 240 740 370 L E L
5 | Velocidade o= | ¥a
5 | sl le cursos 901 21.000 390 190 600 300
2 (134
E 1.001 a 1.100 320 160 500 250
§ 1.101 a 1.200 270 130 420 210
‘§ 1.201 a 1.300 — — 360 180 LEs
8
8
1.301 a 1.400 - - 310 150
5 2 LEPY
& 1.401 a 1.500 - - 270 130 LEPS
3 méxima [mm/s?] 20.000 (consulte a pagina 203 e posteriores para limite de acordo com a carga de trabalho e a taxa de trabalho)
Repetibilidade do posicionamento [mm] o= 2002 LER
Passo do fuso [mm] 16 8 20 10
Resisténcia a vibragio/impacto [m/s?] ' 50/20 LEH
Tipo de acionamento Fuso de esferas recirculantes
Tipo de guia Guia linear
Forga externa admissivel [N] 20
Faixa de de trabalho [°C] 5a40
Umidade relativa [%UR] 90 ou menos (sem condensagao)
Opgao de 3 Pode ser solicitado, dependendo da velocidade e da carga de trabalho. (Consulte a pagina 235.)
Saida do motor [W)/Tamanho [mm] 100/040 200/0160
«» | Tipo de motor Servomotor de CA (100/200 VCA)
8
= Tipo de motor S2, $3: encoder de 17 bits incremental (resolug&o: 131072 pirev)
2 Encoder Tipo de motor S6, S7: encoder 18 bits absoluto (resolugao: 262144 pirev)
2 "
' | Consumo de energia [W] =5 Horizontal 65 80
& | consumo de energia em espera Vertical 65 35
s
"é quando operando [W] "7 Horizontal 2 2
1| Consumo de energia instantanea max, [W] = Vertical 10 12
P 445 725
£ 5 | Forca de retengo [N] Trava sem magnetizagéo
28
&g | Consumo de energia de 20 °C [W] "> 101 203 330 660
83
S § | Tensio nominal [V] 63 ‘ 79
g2
45 24VCC S,

Nota 1) Consulte a SMC, pois todos os cursos nao standard e nao produzidos sob encomenda s&o produzidos como pedidos especiais.

Nota 2) Verifique “Velocidade — Gréfico de carga de trabalho (Guia)”, na pagina 201.

Nota 3) A velocidade permitida se altera de acordo com o curso.

Nota 4) Em conformidade com JIS B 6191-1999

Nota 5) Resisténcia a impacto: nenhum mau funcionamento ocorreu quando o atuador foi testado com um testador de queda tanto na direg&o axial quanto na dire¢éo
perpendicular ao parafuso. (O teste foi realizado com o atuador em estado inicial.)
Resisténcia a vibragdo: nenhum mau funcionamento ocorreu em um teste de faixa entre 45 e 2000 Hz. O teste foi realizado tanto na diregéo axial quanto na
diregé@o perpendicular ao parafuso de chumbo. (O teste foi realizado com o atuador em estado inicial.)

Nota 6) O consumo de energia (incluindo o driver) é para quando o atuador estiver operando.

Nota 7) O consumo de energia em espera quando em operagéo (incluindo o driver) é para quando o atuador estiver parado na posi¢éo de configuragao durante a operagéo.

Nota 8) O consumo instantaneo méaximo de energia (incluindo o driver) é para quando o atuador estiver operando.

Nota 9) Somente quando a opgao de motor “com trava” estiver selecionada.

Nota 10) Para um atuador com trava, adicione o consumo de energia para a trava.

Peso
—
Modelo LEJS40
Curso [mm] 200 ‘ 300 ‘ (400) ‘ 500 ‘ 600 ‘ (700) ‘ 800 ‘ (900) ‘ (1000) ‘ (1200)
Peso do produto [kg] 56 ‘ 64 ‘ 71 ‘ 7.9 ‘ 87 ‘ 94 ‘ 102 ‘ 11,0 ‘ 11,7 ‘ 133
Peso adicional com trava [kg] 0,2 (encoder incremental)/0,3 (encoder absoluto)
Modelo LEJS63
Curso [mm] 300 ‘ (400) ‘ 500 ‘ 600 ‘ (700) ‘ 800 ‘ (900) ‘ 1000 ‘ (1200) ‘ (1500)
Peso do produto [kg] 1,4 ‘ 127 ‘ 139 ‘ 152 ‘ 16,4 ‘ 17,7 ‘ 189 ‘ 20,1 ‘ 226 ‘ 264
Peso adicional com trava [kg] 0,4 (encoder incremental)/0,7 (encoder absoluto)
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Série LEJS

Construgéo
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Lista de pecas
N° Descricao Material Nota N° Descricao Material Nota
1 | Corpo Liga de aluminio Anodizado 13 | Acoplamento —
2 | Conjunto do fuso de esferas recirculantes. - 14 | Tampa da mesa Resina sintética
3 | Conjunto da guia linear — 15 | Batente de banda de vedagao Resina sintética
4 | Mesa Liga de aluminio Anodizado 16 | Placa cega Liga de aluminio Anodizado
5 | Alojamento A Liga de aluminio Revestimento 17 | Motor —
6 | Alojamento B Liga de aluminio Revestimento 18 | Grommet NBR
7 | Anel magnético de vedagdo — 19 | Abracadeira de vedacao contra poeira Aco inoxidavel
8 | Tampa do motor Liga de aluminio Anodizado 20 | Rolamento -
9 | Tampa lateral A Liga de aluminio Anodizado 21 | Rolamento —
10 | Eixo do rolete Ago inoxidavel 22 | Pino de fixagao da porca Ago-carbono
11| Rolete Resina sintética 23 |ima —
12 | Batente Ago-carbono
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Atuador elétrico/tipo deslizante de alta rigidez
Fuso de esferas recirculantes

Série LEJS

Dimensoes: fuso de esferas recirculantes
LEJS40

Plano de referéncia de

montagem do o0 4 x Mg x 1p 10 (160) 5H9 (99%) profundidade 6
110 - Cabo do encod
18 M4 x 0,7 profundidade abo do encoder
. 3 A

100

(128)

L

%

=
‘Df 5H9 (*3:°%°) profundidade 6

Posigao de detecgéo da fase
Z do encoder M2

37,

A (distancia do percurso da mesa) "'

(58) ., 167 (B: com traval207)

Stroke

(60)

()

-

Opgéao do motor: B/com trava

Cabo do encoder
27)

© @
< )
Cabo da trava
(24,5)
-
3 (26)
8
k-
5
2
5
s
5|
8 B 30
oo ©6H9 (+39%) profundidade 4
> 11 n x 05,5
& L )
I
<
I J
=
3
200
E C x 200 (=D) 20

Nota 1) Distancia dentro da qual a mesa pode mover-se quando retorna & origem. Certifique-se de que a pega de trabalho montada na mesa nao interfira nas pegas

de trabalho e instalagGes ao redor da mesa.
Nota 2) Primeiramente, a fase Z detecta a posigéo a partir do fim do curso do lado do motor.
Nota 3) O ima do sensor magnético esta localizado no centro da mesa.

[mm]
Modelo L A B n Cc D E
Semtrava | Com trava
LEJS40SC00-2000-000000 523,5 563,5 206 260 6 1 200 80
LEJS40s00-3000-0000 623,5 663,5 306 360 6 1 200 180
LEJS40SCI0-4000-0000001 723,5 763,5 406 460 8 2 400 80
LEJS40SC0-5000-0000000 823,5 863,5 506 560 8 2 400 180
LEJS40s00-6000-0000000 923,5 963,5 606 660 10 3 600 80
LEJS40SC0-7000-00000 1023,5 1063,5 706 760 10 3 600 180
LEJS40sC0-8000-0000000 1123,5 1163,5 806 860 12 4 800 80
LEJS40sC0-9000]-0000000 1223,5 1263,5 906 960 12 4 800 180
LEJS40S00-10000-0000 1323,5 1363,5 1006 1060 14 5 1000 80
LEJS40SC0-12000-00000 1523,5 1563,5 1206 1260 16 6 1200 80
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Série LEJS

Dimensoes: fuso de esferas recirculantes

LEJS63

Plano de referéncia de 4xM8x1,25 (172)
rofundidade 12 0,030 i
Mix07 . montagem do corpo p I 122 06H9 (+3:939) profundidade 7 Gabo do encoder
(terminal F.G.) \ 90 2 EA))
f o < S =

i
<
o

T o 2 rcy —

o o) Ti—o T

~
49,5 &l ;I_ L 6H9 (+2.0%) profundidade 7
63,5 2| Cabo d
73 abo do motor
(06)
Detecgao da fase Z do encoder
L posigao N2 Opgéo do motor: B/com trava
e —
39 A (distancia do percurso da mesa) Nt 1) (64) _ 186 (B: com trava/226) | Cabo do encoder
Curso (66) (07)
(4) 241
8 =

58
7

~
<
Cabo da trava b
§ (04,5) 35,
s Cabo do motor
E (06)
S
I
T B 30
S 08H9 (+0.036) profundidade 6
k& 13 nx06.8 3w
>
E]
i
Il e e e Y
o
3
3 3 3 . . . .
I ]
o
54
200
E C x 200 (=D) 25

Nota 1) Distancia dentro da qual a mesa pode mover-se quando retorna a origem. Certifique-se de que a pega de trabalho montada na mesa nao interfira
nas pecas de trabalho e instalagbes ao redor da mesa.
Nota 2) Primeiramente, a fase Z detecta a posi¢&o a partir do fim do curso do lado do motor.
Nota 3) O ima do sensor magnético esta localizado no centro da mesa.

[mm]
L
Modelo A B n C D E
Semtrava | Com trava
LEJS63S0-30001-0000 656,5 696,5 306 370 6 1 200 180
LEJS63S0-4000-0000 756,5 796,5 406 470 8 2 400 80
LEJS63S00-50000-0000 856,5 896,5 506 570 8 2 400 180
LEJS63S0-60001-0000 956,5 996,5 606 670 10 3 600 80
LEJS63s0-7000-0000 1056,5 1096,5 706 770 10 3 600 180
LEJS63S00-8000-00000 1156,5 1196,5 806 870 12 4 800 80
LEJS63S-90001-0000 1256,5 1296,5 906 970 12 4 800 180
LEJS63S-10000-0000 1356,5 1396,5 1006 1070 14 5 1000 80
LEJS63S00-12000-0000 1556,5 1596,5 1206 1270 16 6 1200 80
LEJS63S-150000-00000 1856,5 1896,5 1506 1570 18 7 1400 180
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Atuador elétrico/tipo deslizante de alta rigidez

Transmissao por correia

série LEJB

Servomotor de CA

(€ @

-~
= . p
Como pedir > il
5 A
LEJB|4o||sz_—|5oo|Q—Q ’
Tamanho 9 Tipo de motor"! P Passo equivalente [mm]
40 . Tico Saida | Tamanho do Drivers [Simbolo] LEJB40 | LEJB63
| 63 | >Imboio P W] atuador compativeis LT | 27 | 42 |
Servomotor de CA
S2 (Encoder incremental) 100 40 LECSAL-S1
Servomotor de CA ‘! Curso [mm]*?
S3 (Encoder incremental) 200 63 LECSACK-S3 200
LECSB-S5 a *2: i
Servomotor de CA 2: consulte a tabela abaixo para
S6 100 40 LECSCL-S5
(Encoder absoluto) LECSST-S5 3.000 obter detalhes.
s7 Servomotor de CA 200 63 I':Eggggg; k) Opcao de motor
(Encoder absoluto) LECSsS7 | [ Nada [ Semopcional |
*1: para tipo de motor S2 e S6, os sufixos de referéncia do acionador compativel “
s&@o S1 e S5, respectivamente.
Q Tipo de cabo™ ' Q Comprimento do cabo [m]**7 @) Tipo de acionador**4 Conector de E/S
Nada Sem cabo Nada Sem cabo i iveis | Tensdo da fonte de alimentagao (V) Nada \Sem conector\
S Cabo padrao 2 2m Nada Sem driver — [ H_Jcom conector]
R Cabo robdtico (cabo flexivel) 5 5m A1 LECSA1 100 a 120
*5: 0 motor e os cabos do encoder A 10m A2 LECSA2 200 a 230
estdo incluidos. (O cabo da trava **7: 0 comprimento do motor, do B1 LECSB1 100 a 120
esténincluido qugndo 0 motor com encoder e dos cabos da trava B2 LECSB2 200 a 230
o e dosecerae) " sio s mesnon Cr | LEGSC1 | 100a 120
standard é “lado eixo (A)”. c2 LECSC2 200 a 230
(Consulte a pagina 36 para obter S1 LECSS1 100 a 120
detalhes.) S2 LECSS2 200 a 230
LA - ) ) ; . *4: quando o tipo de acionador ¢ selecionado, cabo esta
Tabela de cursos aplicaveis® @Padrdo pProduzido apés o recebimento do pedido incluido. Selecione o ipo de cabo e comprimento do
Curso| cabo.
Modelo™~m) 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 (900 |1000|1200|1500(2000/3000 Exemplo)
LEJB40 o) ° I6) ° o) o) ° 1) ° I6) 1) o) — S$2S2: Cabo pqdréo (2 m) + Driver (LECSS2)
LEJB63 — 1o 16} ° 6) 6) ° 6) ° ° 16} o 1o S2: Cabo padrao (2 m)
Nada: Sem cabo e driver

produzidos como pedidos especiais.

Acionadores compativeis

*3 Consulte a SMC, pois todos os cursos ndo padréo e néo produzidos sob encomenda s&o

‘ Para sensores magnéticos, consulte as paginas 218 e 219. ‘

Tipo de entrada de Tipo de entrada § = Tipo de 3 Tipo SSCNET Ill
pulso/tipo de de pulso entrada ‘
posicionamento direta de I |
Tipo de driver CC-Link i
iy
Série LECSA LECSB LECSC LECSS
Nimero de mesas de pontos Ate 7 - Até 255 —
Entrada de pulso ° © CC-Link SSCNETIII3
Rede aplicavel - -
Encoder de controle Encoder incremental der Encoder absoluto de Encoder absoluto de Encoder absoluto de
17 bits 18 bits 18 bits 18 bits
Comunicacdo P Comunicagéo USB, Comunicagao USB, icaci
5 Comunicagio USB comunicagao RS422 comunicagao RS422 Comunicacio USB

Tenséo da fonte
de alimentacéo (V)

100 a 120 VCA (50/60 Hz,
200 a 230 VCA (50/60 Hz

}

Pégina de referéncia

Péagina 224
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Série LEJB

Esgec cagbes

Servomotor de CA LEJB40/63

Modelo

LEJB40S3 LEJB63S?

Curso [mm] Mt 1)

(200), 300, (400), 500, (600), (700), 80O
(900), 1000, (1200), (1500), (2000)

(300), (400), 500, (600), (700), 800
(900), 1.000, 1.200, (1.500), (2.000), (3.000)

Horizontal

20 (se o curso exceder 1.000 mm: 10) 30

Carga de trabalho [kg]

2.000 3000

Velocidade [mm/s] N2

20.000 (consulte a pagina 203 e posteriores para limite de acordo com a carga de trabalho e a taxa de trabalho)

Especificagbes do atuador

Aceleracao/desaceleracdo maxima [mm/s?] +0,04

Repetibilidade do posicionamento [mm] "= 27 42
Fio condutor [mm] 50/20

Resisténcia a vibragao/impacto [m/s2] N4 Correia

Tipo de acionamento Guia linear

Tipo de guia 20

Forga externa admissivel [N] 5a40

Faixa de temperatura de trabalho [°C]

90 ou menos (sem condensago)

Umidade relativa [%UR]

Pode ser solicitado, dependendo da velocidade e da carga de trabalho. (Consulte a pagina 235.)

Opgao de regeneragéo

100/J40 200/J60

o | Saida do motor [WyTamanho [mm] Servomotor de CA (100/200 VCA)
::_f Tipo de motor Tipo de motor S2, S3: encoder de 17 bits incremental (resolugao: 131072 pirev)
g Encoder Tipo de motor S6, S7: encoder 18 bits absoluto (resolugao: 262144 p/rev)
!% 65 190
£ | Consumo de energia [W] =9 Vertical -
g_ Consumo de energia em espera 2 2
i quando operando [W] "¢ Vertical - —
Consumo de energia instantanea max. [W] "= 7 445 725
2 g Tipo'»o Trava sem magnetizagdo
‘G:‘;; Forga de retencéo [N] 60 189
% § Consumo de energia a 20 °C [W] "9 6,3 ‘ 79
& S| Tenséo nominal [V] 24vee Sy

Nota 1) Consulte a SMC, pois todos os cursos néo standard e néo produzidos sob encomenda s&o produzidos como pedidos especiais.

Nota 2) Verifique “Velocidade — Grafico de carga de trabalho (Guia)”, na pagina 201.

Nota 3) Em conformidade com JIS B 6191-1999

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 diregdo perpendicular ao parafuso. (O teste foi realizado com o atuador em estado inicial.)
Resisténcia & vibragdo: nenhum mau funcionamento ocorreu em um teste de faixa entre 45 e 2000 Hz. O teste foi realizado tanto na dire¢éo axial
quanto na dire¢ao perpendicular ao parafuso de chumbo. (O teste foi realizado com o atuador em estado inicial.)

Nota 5) O consumo de energia (incluindo a unidade) é para quando o atuador estiver operando.

Nota 6) O consumo de energia em espera quando operando (incluindo a unidade) é para quando o atuador estiver parado na posi¢do de configuragdo
durante a operagao.

Nota 7) O consumo maximo de energia instantanea (incluindo a unidade) 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
—

Modelo LEJB40
Curso [mm] @0 | 300 | oo | s00 | (00 | (oo | so0 | (0 | 1000 | (1200 | (1500) | (2000)
Peso do produto [kg] 57 | 64 | 71 | 77 | 84 | 1 | 98 | 105 | 112 | 128 | 147 | 181
Peso adicional com trava [kg] 0,2 (encoder incremental)/0,3 (encoder absoluto)

Modelo LEJB63
Curso [mm] (300) ‘ (400) ‘ 500 ‘ (600) ‘ (700) ‘ 800 ‘ (900) ‘ 1000 ‘ 1200 ‘ (1500) ‘ (2000) ‘ (3000)
Peso do produto [kg] 15 ‘ 12,7 ‘ 13,8 ‘ 15,0 ‘ 16,2 ‘ 17,4 ‘ 18,6 ‘ 19,7 ‘ 221 ‘ 257 ‘ 31,6 ‘ 434
Peso adicional com trava [kg] 0,4 (encoder incremental)/0,7 (encoder absoluto)
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Construgéo

Atuador elétrico/tipo deslizante de alta rigidez
Transmissao por correia

trY
]

”\;1\ : Ot o0 o e%

I \ \

. L]
= I T

série LEJB

— =
= = Cnia \
¥ b n @
Detalhes do motor
Lista de pecas
N° Descricao Material Nota N° Descrigcao Material Nota
1 |Corpo Liga de aluminio Anodizado 20 |Eixo de polia A Aco inoxidavel
2 |Correia —_ 21 |Eixo de polia B Aco inoxidavel
3 |Suporte do parafuso Aco-carbono 22 |Tampa da mesa Resina sintética
4 |Batente da correia Liga de aluminio 23 | Batente de banda de vedagdo| Resina sintética
5 |Conjunto da guia linear — 24 |Placa cega Liga de aluminio Anodizado
6 |Mesa Liga de aluminio Anodizado 25 | Placa de montagem do motor Ago-carbono
7 |Alojamento A Liga de aluminio Revestimento 26 |Bloco da polia Liga de aluminio Anodizado
8 |Alojamento B Liga de aluminio Revestimento 27 |Tampa da polia Liga de aluminio Anodizado
9 | Anel magnético de vedacao — 28 |Batente da correia Liga de aluminio
10 | Tampa do motor Liga de aluminio Anodizado 29 |Placa lateral Liga de aluminio Anodizado
11 |Tampa lateral A Liga de aluminio Anodizado 30 |Placa do motor Aco-carbono
12 | Tampa lateral B Liga de aluminio Anodizado 31 |Correia —
13 |Eixo do rolete Ago inoxidavel 32 |Motor —
14 | Rolete Resina sintética 33 |Grommet NBR
15 | Suporte de polia Liga de aluminio 34 | Abragadeira de vedagéo contrapoeira|  Aco inoxidavel
16 |Polia motriz Liga de aluminio 35 |Rolamento —
17 | Polia de redugao de velocidade| Liga de aluminio 36 |Rolamento —
18 |Polia do motor Liga de aluminio 37 |Pino do batente Aco inoxidavel
19 | Espacador Liga de aluminio 38 | Anel magnético —
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Série LEJB

Dimensoes: transmissao por correia

Montagem do corpo bod
plano de referéncia 4xM6x 1 10 (160) 05H9 ( *2%profundidade 6 Cabo do motor
110 6)
18 M4x0,7 profundidade 8 ~
— - 84 3 = 26
(terminal F.G) —2 S 5 2%
= =
sl e
g e
| ——— 0 0 7 Wi o T
365 o % ol 1 e “9%profundidade 6
505 g

Detecgéo da fase Z do encoder Opgao do motor: B/com trava
posicio M2
L ¥ Cabo da trava
(04,5)
37 A (distancia do percurso da mesa) "@ " (58) 1855 %
Curso (60) Cabo do motor =
(26)
) 2+1 —
e .
- — .
]
?T R
b4 0
-
Cabo do encoder
(07)
] 30
o 06H9 ( “2°¥profundidade 4
z il nxe55
Y
g
s
]
<
il —
3
3
200
E Cx200 (=D) 20

Nota 1) Distancia dentro da qual a mesa pode mover-se quando retorna a origem. Certifique-se de que a pega de trabalho montada na mesa nao interfira nas pecas de trabalho
einstalagdes ao redor da mesa.

Nota 2) Primeiramente, a fase Z detecta a posicao a partir do fim do curso do lado do motor.

Nota 3) O ima do sensor magnético esta localizado no centro da mesa.

[mm]
Modelo L A B n (o D E
LEJB40sJ0-2000-0000 542 206 260 6 1 200 80
LEJB40S[1C1-30001-0J000101 642 306 360 6 1 200 180
LEJB40SCIC-4000-00000 742 406 460 8 2 400 80
LEJB40Ss0-5000-0000 842 506 560 8 2 400 180
LEJB40S]0-60001-000000 942 606 660 10 3 600 80
LEJB40SCC-7000-00000 1042 706 760 10 3 600 180
LEJB40sJ0-8000-0000 1142 806 860 12 4 800 80
LEJB40sC-9000-0000 1242 906 960 12 4 800 180
LEJB40SsCIC-10000-00000 1342 1006 1060 14 5 1000 80
LEJB40SC-12000-0000 1542 1206 1260 16 6 1200 80
LEJB40SC-15000-0000 1842 1506 1560 18 7 1400 180
LEJB40SCC-20000-0000 2342 2006 2060 24 10 2000 80

216



Atuador elétrico/tipo deslizante de alta rigidez -
Transmiss&o por correia Série LEJB

Dimensoes: transmissao por correia

Plano de referéncia de
montagemdocorpo 4y mgx 1,25 12 (72 06H9 (**}profundidade 7 Cabo do motor
M4 x0,7 profundidade 8 -~ (06)
22 /tterminal F.G) 20 & - 35,
ol
¥
3
° 2
- 5
o @
T 54
I T T ¥
~I T
495 | b 6H9 (“$°Fp 7 | -
3 = =
fal o
63,5 = Cabo do encoder
(27)
73
Detecgéo da fase Z do encoder Opcdo domotor: B/com
posigao ) trova
L
39 A (distancia do percurso da mesa) ! (64) 2335 Cabo da trava
(04,5)
Curso ©66)
Cabo do motor
@ 241 35
T e (06)
i i = i >
@ [ E 2
2
' | . 8
~
R
©
2
3
2
2 <
3
H Cabo do encoder
5
5 07
£ 8 30 ©n
3o 98H9 ('*Jprofundidade 6
= 13 nx068
=
2
&
°
e
0 . 0 . . . 0 o
o
R
200
E € x 200 (=D) 25

Nota 1) Distancia dentro da qual a mesa pode mover-se quando retorna a origem. Certifique-se de que a peca de trabalho montada na mesa néao interfira nas pecas
de trabalho e instalagdes ao redor da mesa.

Nota 2) Primeiramente, a fase Z detecta a posicéo a partir do fim do curso do lado do motor.

Nota 3) O ima do sensor magnético esta localizado no centro da mesa.

[mm]
Modelo L A B n (o D E
LEJB63sC-3000-0000 704 306 370 6 1 200 180
LEJB63S1C1-40001-0000101 804 406 470 8 2 400 80
LEJB63SCICI-5000-0000000 904 506 570 8 2 400 180
LEJB63s0-6000-C000 1004 606 670 10 3 600 80
LEJB63S]0-70001-000000 1104 706 770 10 3 600 180
LEJB63SCICI-8000]-0000000 1204 806 870 12 4 800 80
LEJB63s-90001-0000 1304 906 970 12 4 800 180
LEJB63SCIC-100000-00000 1404 1006 1070 14 5 1000 80
LEJB63SCIC-12000-000000 1604 1206 1270 16 6 1200 80
LEJB63SIC-150000-00000 1904 1506 1570 18 7 1400 180
LEJB63S]-20000-0000 2404 2006 2070 24 10 2000 80
LEJB63S[I-300000-010001C] 3404 3006 3070 34 15 3000 80
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Sensor de estado sélido
Modelo de montagem direta

D-M9N(V)/D-M9P(V)/D-M9B(V)

Consulte o site da SMC para obter detalhes
sobre os produtos que estdo em conformidade

® A corrente de carga de dois fios é
reduzida (2,5 a 40 mA).

® A flexibilidade é 1,5 vez maior que o
modelo convencional (comparagao
da SMC).

® Utilizacao de cabo flexivel como
padrao.

-
-
5%
/A\Cuidado
\ Precaugées |

Fixe o sensor magnético com o parafuso
existente instalado no corpo do sensor
magnético. O sensor magnético pode ser
danificado se for utilizado outro tipo de
parafuso diferente do fornecido.

Circuito interno do sensor magnético
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Especificacoes dos sensores magnéticos

q

com as normas internacionais.

CLP: Controlador I6gico programéavel

D-M9(], D-M9[JV (com lampada indicadora)

Modelo do sensor magnéico

D-MON | D-MNV [ D-M9P | D-M9PV

D-M9B | D-M9BV

Entrada elétrica

Em linha ‘Perpendicu\ar‘ Em linha ‘Perpendicular

Em linha ‘ Perpendicular

Tipo de cabeamento

3 fios

2 fios

Tipo de saida

NPN [ PNP

Carga aplicavel

Circuito de circuito integrado, relé, CLP

Relé de 24 VCC, CLP

Tensao da fonte de alimentagao

5,12, 24 VCC (4,5a28V)

Consumo de corrente

10 mA ou menos

Tensao da carga

28 VCC ou menos ‘

24VCC (10 a 28 VCC)

Corrente de carga

40 mA ou menos

2,5a40 mA

Queda de tenséo interna| 0,8 V ou menos em 10 mA (2 V ou menos em 40 mA)

4V ou menos

Corrente de

100 pA ou menos a 24 VCC

0,8 mA ou menos

Lampada indicadora

O LED vermelho se acende ao ser ligado.

Normas

Marcacédo CE, RoHS

® Cabos — Cabo de vinil flexivel para trabalhos pesados a prova de 6leo: elipse de 22,7 x 3,2; 0,15 mm?; 2 nicleos
(D-M9B(V)), 3 niicleos (D-MIN(V)/D-MIP(V))

Nota) Consulte a pagina 1456 e veja as especificagdes comuns dos sensores de estado sélido.

Peso 9]
Modelo do sensor magnético D-M9N(V) D-M9P(V) D-M9B(V)
0,5 8 8 7
Comprimento do cabo 1 14 14 13
(m) 3 41 41 38
5 68 68 63

Como Eedir

D-M9
=

S Comprimento do cabo
Fiagao/tipo de saida N::a ?’rsnm
N | 3fios, NPN Entrada elétrica T Tm
P | 3fios, PNP [[Nada | Emlinha | Z om
B 2 fios ‘ \4 ‘ Perpendicular ‘
Dimensoes (mm]
—
D-M9CJ M25x4L
Parafuso de fixagao
26 Lampada indicadora
& =
v? T
™ o
—_
G = et
‘ 6 _|Posicdo mais sensivel
D-M9o(1V M2,5x4L Lampada indicadora
Parafuso de fixagdo 8
132 w,‘
T~ 27
N Pt
| 20
o W
|
o o
o
3

Posi¢do mais sensivel



Sensor de estado solido com indicador de 2 cores
Modelo de montagem direta

D-MONW(V)/D-MIPW(V)/D-MIBW(V)

Consulte o site da SMC para obter
detalhes sobre os produtos que estio
em conformidade com as normas

- A corrente de carga de dois fios é

reduzida (2,5 a 40 mA). Modelo do sensor magnético | D-MONW D-M9NWV‘ D-M9PW ‘D-MQPWV D-M9BW |D-M9BWV
« A flexibilidade é 1_,5 vez maior que o Entrada elétrica Em linha ‘ Perpendicular ‘ Em linha ‘ Perpendicular Em linha ‘ Perpendicular

modslo convenciona (comparagao da T
-Utilizagéo do cabo flexivel como padréo. Tipo de sada NN ‘ NP -

- 0 intervalo de operacao ideal pode ser
determinado pela cor da lampada.
(Vermelho X Verde X Vermelho)

ACuidado
Precaugbes |

Fixe o sensor magnético com o parafuso
existente instalado no corpo do sensor
magnético. O sensor magnético pode ser

Especificagoes dos sensores magnéticos

internacionais.

CLP: Controlador I6gico programavel

D-M9[JW, D-M9[ WV (com lampada indicadora)

Carga aplicavel Circuito de circuito integrado, relé, CLP

Relé de 24 VCC, CLP

Tensio da fonte de alimentagao 5,12,24VCC (4,5a28V)

Consumo de corrente 10 mA ou menos

Tensao da carga 28 VCC ou menos —

24VCC (10 a 28 VCC)

Corrente de carga 40 mA ou menos

2,5a40 mA

Queda de tensdo interna 0,8V ou menos em 10 mA (2V ou menos em 40 mA)

4V ou menos

Corrente de vazamento 100 pA ou menos a 24 VCC

0,8 mA ou menos

O LED vermelho acende.
O LED verde acende.

Intervalo de operago ...

Lampada indicadora
Intervalo ideal de 0perago ......

Normas Marcagéo CE, RoHS

@ Cabos — Cabo de vinil flexivel para trabalhos pesados a prova de dleo: elipse de 02,7 x 3,2; 0,15 mm?; 2 nicleos

(D-M9BW(V)), 3 nuicleos (D-MINW(V), D-MIPW(V))
Nota) Consulte a pagina 1456 e veja as especificagoes comuns dos sensores de estado s6lido.

Peso

la]

danificado. se for utilizadq outro tipo de Modelo do sensor magnético D-MONW(V) D-M9OPW(V) D-M9BW(V)
parafuso diferente do fornecido.
0,5 8 8 7
Circuito interno do sensor magnético Comprim?nt)o docabo | 1 14 14 13
m 3 41 41 38
D-MONW/MINWV 5 8 o8 po
Marrom .
Como pedir
D-M9[N|W[V][L]
S I Comprimento do cabo
Fiacdo/tipo de saida N:nda ?‘5 m
N | 3 fios, NPN Entrada elétrica £ 3 2
P | 3fios, PNP [[Nada [ Emlinha | Z o m
B 2 fios ‘ v ‘Perpend\cular‘
Dimensoes [mm]
—
D-M9JW M2,5x4L
Parafuso de fixagao
26 Lampada indicadora
& =
< g» Z
e
o -3¢
6_| Posicao mais sensivel
D-M9[JwV M25x4L Lampada indicadora
R L, - - Parafuso de fixagéo
Led indicador/Método de indicagao
LG 27
Intervalo de
operagdo DESL
Display
Vermelho Verde Vermelho! 0
o
Intervalo de operagdo ideal Posigac mais sensivel
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Al

Série LEJ

Atuador elétrico/
Precaucoes especificas do produto 1

Leia antes do manuseio. Consulte o prefacio 38 para obter as Instru¢des de seguranca.
Para obter as Precaucdes com atuadores elétricos, consulte as paginas 2 a 7 e o Manual de operagéo.
Baixe-o em nosso site, http://www.smcworld.com

\ Esquema \

Manuseio \

A Cuidado

1. Nao aplique carga em excesso além do limite de

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

2. Nao use o produto em aplicagdes onde forca
externa excessiva ou forga de impacto possam ser
aplicadas a ele.

O produto pode ser danificado.

As pecas, incluindo o motor, sdo produzidas para tolerancias
precisas. De forma que mesmo uma leve deformagéo pode causar
um mau funcionamento ou emperramento.

carga e momento

\ Selecao

A\ Atencao

1. Nao aumente a velocidade além do
operacao.
Selecione um atuador apropriado pelo relacionamento da
velocidade e carga de trabalho permitida, e da velocidade
permitida de cada curso. Se o produto for usado fora do limite de
operacao, ele terd efeitos adversos tais como barulho, precisao

limite de

2. Quando o ciclo do produto acontece repetidamente
em ciclos parciais (100 mm ou menos), a
lubrificacdo pode acabar. Opere-o em curso total,
ao menos uma vez ao dia ou a cada 1.000 cursos.

3. Quando a forca externa é aplicada a mesa, é
necessario adicionar forca externa para a carga de
trabalho como a carga carregada total para o

A Cuidado

1. Nao permita que a mesa bata na extremidade do
curso.
Isso pode causar danos no atuador e no condutor.

- X

Manuseie o atuador com cuidado, principalmente quando for
usado na direcéo vertical.

Ll

. A velocidade real do atuador é afetada pela carga de

trabalho e pelo curso.
Verifique as especificagbes com referéncia a secao de selecao de
modelo do catalogo.

3. Nao aplique uma carga, impacto ou resisténcia além

6.

da carga transferida durante o retorno a origem.

. Nao amasse, arranhe ou cause danos ao corpo e as

superficies de montagem da mesa.

Isso pode causar perda de paralelismo nas superficies de
montagem, frouxiddo na unidade da guia e um aumento na
resisténcia de deslizamento ou outros problemas.

Nao aplique forte impacto ou um momento
excessivo, enquanto monta o produto ou uma peca
de trabalho.

Se for aplicada uma forca externa superior ao momento
admissivel, isso pode provocar a soltura da unidade de guia, um
aumento na resisténcia ao deslizamento ou outros problemas.
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 folga no guia e um
aumento da resisténcia ao deslizamento.

No caso de montagem de producao (incluindo cantiléver), para
evitar deflexdo do corpo do atuador, use uma placa ou guia

tamanho. suporte.
Quando um duto de cabos ou tubo flexivel for fixado no atuador, a 7. Ao montar o atuador, use todos os furos de
resisténcia ao deslizamento da mesa aumenta podendo levar a montagem.

reduzida e menor vida util.
falha operacional do produto.

220

8.

9.

Se todos os furos de montagem néao forem usados, isso influencia
as especificagoes, por exemplo, a quantidade de deslocamento da
mesa aumenta.

Nado bata a mesa com as pecas de trabalho na
operacdo de posicionamento e faixa de
posicionamento.

Nao aplique forga externa a banda de vedacao
contra poeira.

Particularmente durante o transporte.



Al

Série LEJ

Atuador elétrico/
Precaucoes especificas do produto 2

Leia antes do manuseio. Consulte o prefacio 38 para obter as Instru¢des de seguranca.
Para obter as Precaucdes com atuadores elétricos, consulte as paginas 2 a 7 e o Manual de operagéo.

Baixe-o0 em nosso site, http://www.smcworld.com

Manuseio \

Manutencao \

A Cuidado

10.

Ao montar o produto, utilize parafusos com
tamanho adequado e aperte-os com torque
adequado.

Apertar os parafusos com maior torque do que o
recomendado pode causar mau funcionamento, enquanto o
torque menor pode causar o deslocamento da posicao de
montagem ou, em condi¢des extremas, o atuador podera se
soltar de sua posicdo de montagem.

Corpo fixo

Modelo Parafuso il -
(mm) (mm)
LEJCI40 M5 55 36,5
LEJ163 M6 6,8 49,5
Peca de trabalho fixada
i — -
%%%% Modelo | Parafuso J:S:een?mgnr; L (Profunddade méx.
ii =1 | LEJO40 | M6x1 52 10
- — LEJ(163 | M8x1.25| 125 12

Para evitar que os parafusos de retencao da peca de trabalho toquem
o corpo, use parafusos que de 0,5 mm ou menores que a
profundidade maxima de rosqueamento. Se forem usados parafusos

longos, eles podem tocar o corpo e causar mau funcionamento.

11.

12,

13.

14,

Nao opere fixando a mesa e movimentando o
corpo do atuador.

O atuador de transmissdo por correia ndo pode
ser usado verticalmente para aplicacées.

Pode ocorrer vibragdo durante a operacao, que
pode ser causada pelas condi¢des de operacao.

Se isso acontecer, ajuste para baixo o valor de
resposta da sintonia automatica da unidade.

Pode ocorrer ruido durante a primeira sintonia
automatica e ele cessara apds a conclusao da
sintonia.

Ao montar o atuador usando o plano de referéncia
de montagem do corpo, utilize um pino. Defina a
altura do pino para 5 mm ou mais, devido ao
chanframento. (Altura recomendada: 6 mm)

Plano de referéncia de montagem do corpo

A\ Atencio

Frequéncia de manutengao
Realize a manutengao conforme a tabela a seguir.

Frequéncia Veriicar a aparéncia_|Verificagao interna| Verificagéo da correia
Inspecionar antes o _ _
da operacgao diaria
Inspecionar a cada
6 meses/1.000 km/ @) O O

5 milhdes de ciclos”

* Selecione o que ocorrer primeiro.

¢ ltens para verificacao visual
1. Parafusos de retencao soltos, sujeira anormal
2. Verifique se ha falhas e junta de cabo
3. Vibragéo, ruido
¢ Itens de verificacao interna
1. Condigéo do lubrificante em pegas moveis.
* Para lubrificagao, use graxa a base de litio n° 2.
2. Pegas fixas ou parafusos de fixagao soltos ou com jogo mecanico.
¢ Itens para verificacao 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 condi¢bes 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 linhas
desgastadas ficam expostas.

(1]

. Correia parcialmente cortada

Correia estd parcialmente cortada. Matéria estranha
agarrada nos dentes além de peca cortante causa falha.

o

. Linha vertical do dente da correia

Falha produzida quando a correia roda no flange.
e.A parte de trds emborrachada da correia esta macia e pegajosa.
f. Rachaduras na parte de tras da correia
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Driver do servomotor de CA

Série LECSL]

Tipo de entrada de pulso/
Tipo de posicionamento

==_

. i
osc P HHHH by
o Ll

. y
g

]|

o)
B

'i; g

Tipo incremental

série LECSA

Tipo de entrada direta de CC-Link

B

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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D r i Ve I’ d O Se I’VO m OtO I’ d e CA Tensdo da fonte de alimentacao ;gg : ;ig 522
Série L E CS |:| Capacidade do motor JERUI/ZLIAY

Tipo incremental

Tipo absoluto

224

Série LECSA (tipo entrada de pulso/tipo de posicionamento)

=]
!

il

o

® H ® Até 7 pontos de posicionamento por tabela de passos

¢ ® Tipo de entrada: entrada de pulsos
mHH\ ©® Encoder de controle: encoder incremental de 17 bits (resolugdo: 131.072 pulsos/rev)
E WHHMHH , o Entrada paralela: 6 entradas
saida: 4 saidas

Série LECSB (tipo entrada de pulso)

© Tipo de entrada: entrada de pulsos
® Encoder de controle: encoder absoluto 18 bits (resolugdo: 262.144 pulsos/rev)

® Entrada paralela: 10 entradas
saida: 6 saidas

Série LECSC (tipo de entrada direta de CC-Link)
= CCeLink

H‘\ o Dados de posicionamento/dados de configuracédo de velocidade e inicio/parada
de operagao
® Posicionamento de até 255 mesas de ponto (quando 2 estacdes estiverem ocupadas)
m ® Até 32 unidades conectoras (quando 2 estacoes estiverem ocupadas)

| com comunicagao CC-Link
=] 2 ® Protocolo Fieldbus aplicavel: CC-Link (Ver. 1.10, velocidade méx. de comunicacao: 10 Mbps)
® Encoder de controle: encoder absoluto 18 bits (resolugao: 262.144 pulsos/rev)

Série LECSS (Tipo SSCNET l)

® Compativel com a rede de controladores do sistema servo da Mitsubishi Electric
e Cabeamento reduzido e cabo 6tico SSCNET II para conexao instantanea
e O cabo 6tico SSCNET Iloferece resisténcia a ruido aprimorada
e Até 16 unidades conectoras com comunicacao SSCNET II
e Protocolo Fieldbus aplicavel: SSCNET 1
(Comunicagdo Otica de alta velocidade, velocidade max. bidirecional de comunicagéo: 100 Mbps)
® Encoder de controle: encoder absoluto 18 bits (resolugdo: 262.144 pulsos/rev)

SVC

'\



Driver do servomotor de CA

Tipo incremental

srie LECSA
Serle (tipo entrada de pulso/tipo de posicionamento)

Tipo absoluto

M
M

:

Série LECSB/LECSC/LECSS

(Tipo de entrada de pulso) (Tipo de entrada direta de CC-Link) (SSCNET Tipo Ill)

Como pedir

| orver RS VETE

Tipo de driver
A | Tipo entrada de pulsoltipo de posicionamento LECSA LECSB LECSC LECSS
(Para encoder incremental)
B Tipo de entrada de pulso Tipo de motor compativel
(Para encoder absoluto) Simbolo Tipo Capacidade Encoder
c Tipo de entrada direta de CC-Link S1 Servomotor CA (S2) 100 W
(Para encoder absoluto) S3 Servomotor CA (S3) 200W Incremental
s Tipo SSCNETII S5 | Servomotor CA (S6) 100 W
(Para encoder absoluto) S7 Servomotor CA (57) 200W Absoluto
Tenséo da fonte de alimentagao
[1]1002a 120 VCA, 50/60 Hz |
[2] 200 a 230 VCA, 50/60 Hz
Dimensodes
——
LECSAO
2 x 06 furo de montagem
{Espessura da superficie -0 135
de rolamento 5) ‘
A
[m]
HHHHH 0000000000000
CNP1 =
| ONP1
CNP2
° { Nome do conector Descrigdo
= CcN1 Gonector de sinal E/S
| oN1 CN2 Conector do encoder
CN3 Conector de comunicagéo USB
| oN2 = CNP1 Conector da fonte de alimentagéo do circuito principal
= CNP2 Conector da fonte de aimentagao o circuito de controle
LECSBO
96 furo de montagem — 135 (para LECSBLI-S5, 57)
{Espessura da superficie .G 170 (para LECSBLI-S8)
de rolamento 4) T
=
CNs
CNe
ONP1_| Nome do conector Descricao
CN3
CN1 Conector de sinal E/S
CNP2 _ CN2 Conector do encoder
8 o B 8 CN3 Conector de comunicagéo RS-422
CN4 Conector de bateria
nes | CN5 Conector de 40 USB
CN2 CNé Conector do monitor andlogo
| on2
CNP1 Conector da fonte de alimentagao do circuito principal
oNd CNP2 Conector da fonte de alimentagdo do circuito de controle
© CNP3 Conector de alimentagao de energia do servomotor
Bateria” / _
stera < *1 bateria inclusa.
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Série LECS[_]

Dimensoes
LECSCO

40
6.1 . 135 (para LECSCLI-S5, S7)
2% 06 170 (para LECSCLI-S8)
(Espessura da superficie
de rolamento 4) T
NP1 | ONS.
N CN3 Nome do conector Descrigao
E oNt Conector CC-Link
CNP2 w cN2 Conector do encoder
8 3 CN3 Conector de comunicagéo RS-422
CNP3 CNa Conector de bateria
TN CN6 o
[ CNs Conector de comunicagéo USB
CNe Conector de sinal E/S
% CNP1 Gonector da fonte de alimentagao do circito principal
| == g CNP2 Conector da fonte de aimentagéo do circito de cortrole
i - CNP3 Conector de alimentagéo de energia do servomotor
© \1 ﬁ Bateria*
* Bateria incluida.
40
6.1 .. 135 (para LECSS[I-S5, S7)
2x 06 170 (para LECSS[-S8)
(Espessura da superficie
de rolamento 4) T
Nome do conector Descricdo
Conector do eixo frontal para
CNP1 CNTA | capo Gtico SSCNET
- N
Conector do eixo traseiro
CN1B para cabo 6tico SSCNET Il
CNP2
8 N 3 CN2 Conector do encoder
“lones |} - cNg Conector de sinal E/S
° CN4 Conector de bateria
:t CN5 Conector de comunicagéo USB
o =y CNP1 Conector da fonte de alimentagdo do circuito principal
w CNP2 Conector da fonte de alimentagao do circuito de controle
2
. 1 CNP3 Conector de alimentago de energia do servomotor
it
© 6 Bateria*

* Bateria incluida.
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Esgecificag() S

Série LECSA

Driver do servomotor de CA Série LECSD

Modelo

LECSA1-S1 | LECSA1-S3 | LECSA2-S1 | LECSA2-S3

C; i do motor compativel [W]

100 200 100 200

Encoder compativel

Encoder incremental de 17 bits
(Resolugdo: 131072 p/rev)

Faixa de temperatura de trabalho [°C]

0 a 55 (sem congelamento)

LAT3
Fonte de | Tensdo da fonte de ali G0 [V] Monofasico de 100 a 120 VCA (50/60 Hz) Monofasico de 200 a 230 VCA (50/60 Hz)
ﬂlir'nen_tacéo Flutuagéio de tenséo admissivel (V) Monofasico de 85 a 132 VCA Monofasico de 170 a 253 VCA LEF
principal Corrente nominal [A] 3,0 5,0 1,5 24
FIPnlet d? Tenséo da fonte de ali 40 de controle [V] 24VCC LEJ
alimentagdo - - .
de Flutuagéo de tenséo V) 21,6 a 26,4 VCC LEL
controle | Corrente nominal [A] 0,5
Entrada paralela 6 entradas
Saida 4 saidas LEY
F éncia maxima do pulso de entrada [pps] 1 M (para receptor diferencial), 200 k (para coletor aberto)
Confi ao de faixa na posicao [pulso] 0 a +65535 (unidade de pulso de comando) LEs
Funcéio Erro excessivo : +3 rotago?s LEPY
Limite de torque Ajuste de pardmetro LEPS
C icaca Comunicagdo USB

-
m
=

Umi relativa [%UR] 90 ou menos (sem condensagao)
Faixa de temp. de ar [°c] —20 a 65 (Sem congelamento) LEH
Umi relativa de ar [%UR] 90 ou menos (sem condensagao)
isténcia do i MQ] Entre o alojamento e SG: 10 (500 VCC)
Peso [g] 600
Série LECSB
Modelo LECSB1-S5 | LECSB1-S7 | LECSB2-S5 | LECSB2-S7
Capacidade do motor compativel [W] 100 \ 200 \ 100 \ 200

Encoder compativel

Encoder absoluto de 18 bits
(Resolugdo: 262144 p/rev)

Tens&o da fonte de alimentagao [V]

Trifasico de 200 a 230 VCA (50/60 Hz)

Monofésico de 100 a 120 VCA (50/60 Hz) Monofasico de 200 a 230 VCA (50/60 Hz)

Fonte de

ﬂlr?::::ialo Flutuag&o de tensdo admissivel (V) Monofasico de 85 a 132 VCA M‘g::z?g;gz;zg;sz%gSQA
Corrente nominal [A] 3,0 5,0 0,9 ‘ 1,5

Fonte de | Tenso da fonte de ali a0 de controle [V]  Monofésico de 100 a 120 VCA (50/60 Hz) Monofasico de 200 a 230 VCA (50/60 Hz)

de Flutuagéo de tensao admissivel (V) Monofasico de 85 a 132 VCA Monofasico de 170 a 253 VCA

controle | Corrente nominal [A] 0,4 0,2

Entrada paralela 10 saidas

Saida paralela 6 saidas

F ia maxima do pulso de entrada [pps]

1 M (para receptor diferencial), 200 k (para coletor aberto)

Confi a0 de faixa na posicao [pulso] 0 a +10.000 (unidade de pulso de comando)

Fungdo Erro excessivo +3 rotacdes
Limite de torque Configuragdo de parametro ou de entrada andloga externa (0 a 10 VCC)
C icaca Comunicagéo USB, comunicagdo RS422 ™!

Faixa de de trabalho [°C] 0 a 55 (sem congelamento)

Umi relativa [%UR] 90 ou menos (sem condensagao)

Faixa de temp de ar [°C] —20 a 65 (Sem congelamento)

Umi relativa de ar [%UR] 90 ou menos (sem condensagao)

isténcia do i [MQ] Entre o alojamento e SG: 10 (500 VCC)
Peso [g] 800

*1 A comunicagdo USB e comunicagdo RS422 nao podem ser executadas ao mesmo tempo.
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EsEecificagées
Série LECSC

Modelo

LECSC1-S5 | LECSC1-S7 | LECSC2-S5 | LECSC2-S7

Capacidade do motor compativel [W]

100 200 | 100 | 200

Encoder compativel

Encoder absoluto de 18 bits
(Resolugdo: 262144 p/rev)

Tensio da fonte de ali 501V Monofasico de 100 a 120 VCA Trifasico de 200 a 230 VCA (50/60 Hz)
Fonte de| 'ceac da fonte de alimentago [V] (50/60 Hz) Monofésico de 200 a 230 VCA (50/60 Hz)
alimentagéo - Trifasico de 170 a 253 VCA
principal| Flutuagéo de tenséo admissivel (V) Monofasico de 85 a 132 VCA Monofasico de 170 a 253 VCA
Corrente nominal [A] 3,0 ‘ 5,0 0,9 ‘ 1,5
Fpnte d~e Tensao da fonte de alimentacao de controle [V] Monmésm&?}?@}ﬁﬁﬁ 120 VCA MonOTéSic?S?;G%OSZE; 230 VCA
de Flutuagéo de tensao admissivel (V) Monofasico de 85 a 132 VCA Monofésico de 170 a 253 VCA
controle | Corrente nominal [A] 0,4 0,2
Protocolo Fieldbus aplicével (vers&o) Comunicagdo CC-Link (ver. 1.10)
Cabo de conexdo Cabo em conformidade com CC-Link ver. 1.10 (cabo de par trangado de 3 nucleos blindados)*1
Numero da estagdo remota 1a64
cab 0 bps] 16 k [ 625 k [ 25M [ 5M
Especifcagdes; CE0 1 ento [Comprineto méxinodocabo grln] 1200 \ 900 \ 400 \ 160
de 5 i o ] 0,2 ou mais
Area de ocugagﬁo entrada/saida 1 estagdo ocupada (E/S remota 32 pontos/32 pontos)/(Registrador remoto de 4 palavras/4 palavras)
(Entradas/saidas) 2 estagdes ocupadas (E/S remota 64 pontos/64 pontos)/(Registrador remoto de 8 palavras/8 palavras)
Niimero de unidade de conectaveis Até {12 (quando 1 estqgao esta ocupacia por 1 gnldafil.e), até 32 (quando 2 estagdes estdo ocupadas por
1 unidade), quando ha somente estagdes de dispositivo remoto.
Entrada de registro remoto Disponivel somente com comunicagdo CC-Link (2 estacbes ocupadas)
Disponivel somente com comunicagdo CC-Link, comunicagdo RS422
Comunicagao CC-Link (1 estagado ocupada): 31 pontos
N° de entrada do ponto da mesa
Método P Comunicagao CC-Link (2 estagdes ocupadas): 255 pontos
de Comunicagdo RS422: 255 pontos
comando . . - "
Entrada do indexador Dlspom‘vel sﬁomentel com comunicagéo CC Ika
L Comunicagao CC-Link (1 estagdo ocupada): 31 pontos
de posicionamento Comunicagao CC-Link (2 estages ocupadas): 255 pontos

Comunicacao

Comunicagdo USB, comunicagdo RS422

Faixa de temperatura de trabalho [°C]

0 a 55 (sem congelamento)

Umidade relativa [%UR]

90 ou menos (sem condensagdo)

Faixa de temperatura de ar ito [°C] —20 a 65 (Sem congelamento)
Umidade relativa de armazer [%UR] 90 ou menos (sem condensagdo)
Resisténcia do isol ) [MQ] Entre o alojamento e SG: 10 (500 VCC)
Peso [g] 800

*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 s&o aplicadas as
extensdes do cabo e ao comprimento do cabo entre as estagdes.
*2 A comunicagdo USB e comunicagdo RS422 ndo podem ser executadas ao mesmo tempo.

Série LECSS

Modelo

LECSS1-S5 | LECSS1-S7 | LECSS2-S5 | LECSS2-S7

(o

do motor

ivel [W]

100 200 | 100 | 200

Encoder compativel

Encoder absoluto de 18 bits
(Resolugéo: 262144 p/rev)

Tenséo da fonte de alimentagao [V]
Fonte de

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

Flutuagao de tensao admissivel (V)

Monofasico de 85 a 132 VCA Trifasico de 170 a 253 VCA

principal Monofésico de 170 a 253 VCA
Corrente nominal [A] 3,0 [ 5,0 0,9 [ 15
Tensao da fonte de alimentacéo Monoféasico de 100 a 120 VCA Monofasico de 200 a 230 VCA

Fonte de| ge controle [V] (50/60 Hz) (50/60 Hz)

de Flutuacao de tensdo admissivel (V) Monofésico de 85 a 132 VCA Monofésico de 170 a 253 VCA

controle | Corrente nominal [A] 0,4 0,2

Protocolo Fieldbus aplicével SSCNET Il (comunicago 6tica de alta velocidade)

Comunicacao Comunicacdo USB

Faixa de temperatura de trabalho [°C] 0 a 55 (sem congelamento)

Umidade relativa [%UR] 90 ou menos (sem condensagao)

Faixa de temperatura de ar ito [°C] —20 a 65 (Sem congelamento)

Umidade relativa de armazer [%UR] 90 ou menos (sem condensagao)

Resisténcia do isol MQ]

Entre o alojamento e SG: 10 (500 VCC)

Peso [g]

800
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Driver do servomotor de CA Sél'leLECSD

Exemplo de cabeamento de fonte de alimentacdo: LECSA
LECSA -0

LAT3

Fonte de alimentacao do circuito

principal NFB  MC - ,C,N,PJE{, P
4si —X O esistor

Monofasico de 200 a 230 VCA /—V L1 regenerativo

Ol embutido y

H

—
m
-

ou VY
Monofasico de 100 a 120 VCA e

Motor

—
m
—

@$<c
-
m
r

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

Protetor do circuito

—r
mm
-l
wn<

|
Fonte de alimentagéo do +24v | CN2 Detector
circuito de controle de - ooV |
24 vce :

-
m
=

—
m
==

—
m

\Conector da fonte de alimentacéo do circuito principal: CNP1 | * Acessério

*Se a opgdo de regeneragdo for necessaria para “Selegéo de

Nome do terminal Fungao Detalhes @ ] D@
Protecao de Deve ser aterrado alravés de conexéo do terminal de aterramento do y

@ aterramento (PE) servomotor e da protegao de aterramento (PE) do painel de controle. @ (cm| D@
Y

L1 Conecta a fonte de alimentagao com circuito principal. Lt | D@
Fonte de @ do circuito principal | LECSA1: monofdsico de 100 a 120 VCA, 50/60 Hz f

L2 LECSA2: monofésico 200 a 230 VCA, 50/60 Hz Lz D@

Terminal para conectar opgao de regeneragéo P D @
P LECSAL-S1: nao precisa de conexdo .

Opgdo de regeneragao LECSALI-83, S4: Conectado no momento do envio. cd D@

o ' vg JO
modelo”, conecte a esse terminal. I

vig O
u 40 de energia do servomotor (U) p

v i 0 de energia do servomotor (V) Conecta o cabo do motor (U, V, W), w D@

&0 de energia do servomotor (W)

Conector da fonte de alimentagao do circuito de controle: CNP2 | * Acessorio

avid [JO
Nome do teminl Fungo Detalhes g
Fonte de alimentagao do | Lado de 24 V/ da fonte de alimentagao do circuito de controle (24 VCC) forecido ov @ D@
24V circuito de controle (24 V) | & unidade
Fonte de alimentagao do | Lado de 0 V da fonte de alimentag@o do circuito de controle (24 VCC) fornecido
ov circuito de controle (0 V) 3 unidade
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Série LECS[_]

Exemplo de cabeamento de fonte de alimentacao: LECSB, LECSC, LECSS

LECSB1-0
LECSC1-0
LECSS1-0J

LECSB2-[]
LECSC2-[1
LECSS2-[]

Para monofasico 200 VCA

NFB
Monofasico de >/I<
100 a 120 VCA ;i:
a Motor
3 Opgao de regeneragao
Detector

Para trifasico 200 VCA

NFB NP NFB
Monofésicoﬂ/—‘[: oL | CNP3 Trifasico  ——X
de200a | [ de200a !
—x oL ! !
230 o 2 VT Y N\ Motor 230VCA : Motor
VCA oL 1V Y —x!
' ' :
N W w
o | &
OP2 | PE|
a2 D
T -- op 1 1D :
10pgao de regeneragdo ! i ;Op(;éo de regeneracao:
o ek o oc LI [ N A [
! =
OD 3
| CN2 Detector Detector
QL
I
QL1
Nota) Para monofasico de 200 a 230 VCA, a fonte de alimentagéo deve ser conectada aos terminais L1 e L2, com nada conectado ao L3.
Conector da fonte de alimentacéo do circuito principal: CNP1 | * Acessério LECSB
=
Sotemin] 3 Exemplo de
Fungdo Detalhes L @ : p
L L o L vista frontal
1 Fonte de Conecte a fonte de alimentagéo com circuito principal. >e
L2 alimentagéo do LECSB1/LECSC1/LECSS1: monofasico de 100 a 120 VCA, 50/60 Hz terminal de conexao: L1, L2 L2 @
circuito principal | LECSB2/LECSC2/LECSS2: monofasico de 200 a 230 VCA, 50/60 Hz terminal conexdo: L1, L2 d
Ls Trifésico de 200 a 230 VCA, 50/60 Hz terminal de conexdo: L1, 12, L3 Ls @
Na . i
'L\: 40 conecte. N @
Conecte entre P1 e P2. (Conectado no momento do envio.) P
P2 S]
Conector da fonte de alimentacgao do circuito de controle: CNP2 |* Acessério (N S)]
! Funcéao Detalhes
P Opgao de Conecte entre P e D (conectado no momento de envio). P
C = * Se a opgédo de regeneracao for necessaria para “Selecdo de modelo”, C |
D regeneracao conecte a esse terminal. b
Lt Fonte de Conecte a fonte de alimentagéo do circuito de control. L1 :
alimentagao do LECSEI/LECSCVLECSS\f monofsico de 100 de 120 VCA, 50/60 Hz terminal de controle: L1 1, L21 Lot
Lot circuito de controle| LECSBZLECSC2LECSS2: monofésico de 200 a 230 VCA, 50/60 Hz terminal de conexo: L1, L2t o
21 Trifésico de 200 a 230 VCA, 50/60 Hz terminal de conexdo: L11, L21
- U
[Conector do motor: CNP3] * Acesserio
\
Nome d ] Funcéao Detalhes
U |Alimentacdo de energia do servomotor (U) b
V_ |Alimentagéo de energia do servomotor (V) | Conecte ao cabo do motor (U, V, W)
W |Alimentacéo de energia do servomotor (W)




Driver do servomotor de CA Série LECSD

Exemplo de cabeamento do controle de sinal: LECSA

LECSAC-O

Esse exemplo de cabeamento mostra a conexdo com uma CLP (FX3U-CJCIMT/ES) produzido por Mitsubishi Electric, como utilizada no
modo controle de posi¢édo. Consulte o0 manual de operacdo LECSA e qualquer literatura técnica ou manuais de operagdo para o CLP e

unidade de posicionamento antes de conectar a outro CLP ou unidade de posicionamento.

2 m ou menos Metas

PLC |

FX3U-CJOMT/ES (produzido por Mitsubishi Electric)

SIS
24V LECSA
ov Nota 4) Nota 4)
L CN1 CN1 N
Fonte de picom| 1 -
alimentacao 9 |ALM RA1 ~
oom N OPG| 2 Bt
sequenciador| DOCOM| 13 12 |MBR RA2
Y000 : i PP | 23
COom1 T —
Y010 o — NP | 25
CoMs_|—t——+ _gmotmenos
{ ; D 15 | LA ji::‘v ~
Y004 [:1 ‘/ — CR| 5 16 | LAR “
Sove T O N Y
5 = 18 | LBR [ o
T - 20 | LZR .
- 11 14 | LG Mo o
R S L L S R SN S B [ AN S S
— 21 Placa| SD ﬁ
‘@\ 14
SD |Placa
Nota 4)
CN1
Parada forgada I~ Em1| 8
Servo LIG —— | SON| 4
Reset ——RES| 3
i
Rotagéo para a frente — I~ 1I1sp| 6
em fim de curso
Rotagéo inversa em P~ IsN| 7
fim de curso
10 m ou menos
CNP1 N
PE b

Falha N3

Eletromagnético
travamento do freio

Detector de pulso da fase A
(Unidade de linha diferencial)

Detector de pulso da fase B
(Unidade de linha diferencial)

Detector de pulso da fase Z
(Unidade de linha diferencial)

Controle comum

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 protegéo aterrada (PE).
Note 2) Para uso de interface, alimentagéo de 24 VCC +10% 200 mA, usando uma fonte externa. 200 mA é o valor quando todos os sinais de comando
de E/S s&o usados e reduzir o numero de entradas/saidas pode reduzir a capacidade atual. Consulte o “Manual de Operagéo” para interface
atual requerida.
Nota 3) A falha (ALM) est4 LIG durante condi¢des normais. Quando estiver DESLIGADA (soa o alarme), pare o sinal do sequenciador utilizando um
programa sequenciador.
Note 4) Os mesmos sinais séo conectados dentro da unidade.
Nota 5) Para a entrada de pulso de comando com um método de coletor aberto. Quando uma unidade de posicionamento foi carregada com uma linha
diferencial, & usado o método de unidade de 10 m ou menos.
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Série LECS

Exemplo de cabeamento do controle de sinal: LECSB

Esse exemplo de cabeamento mostra a conexdao com uma unidade de posicionamento (QD75D) produzido por Mitsubishi Electric, como utilizada
no modo controle de posi¢do. Consulte o manual de operacao LECSB e qualquer literatura técnica ou manuais de operagao para o CLP e unidade
de posicionamento antes de conectar a outro CLP ou unidade de posicionamento.

Falha Noi®

Detecgdo de velocidade zero

Limitac&o de torque

Pt Conclus&o de posicionamento

2 m ou menos

ay

LECSB
Unidade de posicionamento 24 yCC Nota2) Notad)
QD75D (Produzido por P CN1
Mitsubishi Electric Nota 4)
oNT 21 |DICOM -
Pt
DICOM| 20 48 | ALM RA1
CLEARCOM DOCOM| 46
CLEAR CR | 41 23 | zspP RA2
RDYCOM 25 | TLC RA3
READY RD 49
PULSE F+ PP | 10 24 | INP RA4
PULSE F- PG 11
PULSER+ NP | 35 _10m ou menos
PULSER- 4
PGO 5
PGO COM 6
7
!
10 m ou menos M) 34 | LG = i
33 | OP -
1 |P15R F 7777777 N
Placa| SD
10 m ou menos 2 m ou menos
Nota 4)
CN1
Parada de emergéncia I~ TemG | 42
Servo LIGADO —— | SON | 15 ot
Reset t———_RES 19 CN6
Controle de proporcio 2 pc | 17 3| MOl 7 e
Selecio de limite de torque externo  $—— TL | 18 1 LG 4>%_
Rotacéo para a frente em fim de curso o~ LSP 43 2 MO2 +10VCC
Rotacdo inversaem fimde curso ——~———— 1 |SN | 44 2 m ou menos
DOCOM | 47
Configuracéo limite superior [ ¥ g5 ----=--- 7
% o T P15R 1
Limite de torque analégico
+10 V/torque maximo J 3 ! 3 ! TLA | 27
LG 28
N A @
SD | Placa

Nota 1)

LA TV‘ 7\\? Detector de pulso da fase A
LAR [ L~ (Unidade de linha diferencial)
LB : ‘ : ‘ Detector de pulso da fase B
LBR [ L+~ (Unidade de linha diferencial)

Controle comum
Controle comum

Detector de pulso da fase Z
(Coletor aberto)

Monitor analégicol

Monitor analdgico2

Nota 1) Para prevenir o choque elétrico, certifique-se de conectar o terminal aterrado de protegéo da unidade (PE) ao painel de controle de protecao aterrada (PE).
Nota 2) Para uso da interface, forneca 24 VCC £10% 300 mA usando uma fonte externa.
Nota 3) A falha (ALM) esta LIG durante condi¢des normais. Quando estiver DESLIGADA (soa o alarme), pare o sinal do sequenciador utilizando um programa

sequenciador.

Note 4) Os mesmos sinais sdo 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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Driver do servomotor de CA Série LECSD

Exemplo de cabeamento do sinal de controle: LECSC

LECSC
Nota2) NG
24VCC [ 4 £t
Fonte de CN6 14 | RD RA1 t Pronto
alimentagéo | — £t
DICOM| 5 15 | ALM RA2 t Falha Mo 9
DOCOM| 17 =~
Parada forada _‘71; EMG| 1 16 ZP RA3 'Con_cl_us_éo_ t?el retorno para
Cavalete de proximidade b~ DOG| 2 posicao inicia!
Rotagéo para a frente em >~ fisp| 3 _ 717? T ,OL,JTQEO,S, _
fim de curso LSN| 4 13 | LZ ji: Detector de pulso da fase Z
Rotacéo inversa em fim de curso \ : : - y
& 10 m ou menos 26 | LZR [ (Unidade de linha diferencial)

12 LB : Detector de pulso da fase B
25 | LBR (Unidade de linha diferencial)

23 | LG -+ Controle comum
Placa| SD

11 LA : : : : Detector de pulso da fase A
24 | LAR L~ (Unidade de linha diferencial)

Nota 1)

CC-Link

Nota 1) Para evitar choques elétricos, certifique-se de conectar o terminal aterrado de protegéo da unidade (PE) (marcado Oom ) ao painel de controle

de protecéo 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 condigdes normais. Quando estiver DESLIGADA (soa o alarme), pare o sinal do sequenciador utilizando
um programa sequenciador.
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Série LECSI[ |

Exemplo de cabeamento do sinal de controle: LECSS

10 m ou menos

10 m ou menos

LECSS
Nota2) Nota 4) Nota 4)
24 VCC CN3 CN3
DiCOM| 5 13 | MBR RA1
DOCOM| 3 £t Intertravamento de trava electromagnética N2
Parada forgada % EM1| 20 9 | INP RA2 Posicéo de entrada
Limite de curso superior (FLS) P~ D1y 2 15 | ALM RA3 <
Limite de curso inferior (RLS) t— I~ Ipi2| 12 Pt Falha Noa3)
Cavalete de proximidade (DOG) —— ———— D13 | 19 10 |DICOM )
6 LA : : Detector de pulso da fase A
16 | LAR [— : (Unidade de linha diferencial)
7 LB : Detector de pulso da fase B
17 | LBR : (Unidade de linha diferencial)
8 LZ T : Detector de pulso da fase Z
18 | LZR : : (Unidade de linha diferencial)
11 LG T j Controle comum
4 | MO1 Monitor analégico 1
1 L
Sistema do servo G . -
controlador 14 | MO2 Monitor analdgico 2
Cabo_ 6tico SSCNET I Neta s CN1A
[j (Opcional) Il r] Placa| SD
[ L [
2 m ou menos
CN1B
Nota 7)
PE bt
LECSS Nota 6)
CN1A (Eixo 2)
—
CN1B] SW2| Now?)
12
Cabo 6tico SSCNET I Neta®)
(Opcional) LECSS Nota 6)
CN1A (Eixo 3)
:| S
CN1B SW2| nea7)  Nota 1) Para evitar choques elétricos, certifique-se de conectar
_[] o terminal aterrado de prote¢do da unidade (PE)
(marcado com ) ao painel de controle de protecdo
12
aterrada (PE). o
B Nota 2) Para uso da interface, forneca 24 VCC +10% 150 mA
LEC(ISzao o) Nota &) usando uma fonte externa.
CN1A W Nota 3) A falha (ALM) estd LIG durante condi¢des normais.
SW1 Quando estiver DESLIGADA (soa o alarme), pare o
sinal do sequenciador utilizando um programa
CN1B SW2| Nota7) sequenciador.
Tampa M=9) Nota 4) Os mesmos sinais sdo conectados dentro da unidade.
Nota 5) Use os cabos 6ticos SSCNET Il a seguir.
12 Consulte “cabos 6ticos SSCNET II” na pagina 235,

234

para modelos de cabos.
‘ Cabo ‘ Modelo de cabo ‘Comprimento do cabo ‘
| Cabo otico SSCNETI| LE-CSS-00 | 0,15ma3m |
Nota 6) Conexdes a partir do eixo 2 em diante estédo omitidas.
Nota 7) Podem ser configurados até 16 eixos.

Nota 8) Certifique-se de colocar uma tampa na CN1A/CN1B
nao usada.




Oecionais

Cabo do motor, cabo da trava, cabo do encoder (LECS[] comum)

LE-CS
Tipo de motor

Sen/omotor de CA|

Descri¢ao do cabo

M Cabo do motor .
T Tipo de cabo
B Cabo da trava B Cabo padido

E | Cabo do encoder P

ﬂ Cabo robdtico

Comprimento do cabo (L) [m]

;Diregéo do conector

Driver do servomotor de CA Sél‘leLECS I:I

2
5 5
A 10

LE-CSM-CI1: cabo do motor

a<
L

(30)

LE-CSB-[I1: cabo da trava

: —

(29.6) L

LE-CSE-[11: cabo do encoder

g B
(30) L

* LE-CSM-SCIC] é MR-PWS1CBLCIM-ACHL produzido por Mitsubishi Electric.
LE-CSB-SCIC] € MR-BKS1CBLCIM-ACI-L produzido por Mitsubishi Electric.
LE-CSE-SCI] é MR-J3ENCBLCIM-ACI-L produzido por Mitsubishi Electric.
LE-CSM-RCI] € MR-PWS1CBLIM-ACI-H produzido por Mitsubishi Electric.
LE-CSB-RCIC] é MR-BKS 1CBLCIM-ACI-H produzido por Mitsubishi Electric.
LE-CSE-RCIC] é MR-J3ENCBLIM-ACI-H produzido por Mitsubishi Electric.

Conector de E/S

LE-CSN

Tipo de driver

A LECSAL, LECSCO
B LECSBO
S LECSSO

LE-CSNA LE-CSNB LE-CSNS

37,2
52,4

33,3

* LE-CSNA: 10126-3000PE (conector)/10326-52F0-008 (kit de cartucho)
produzido por 3M ou item equivalente.
LE-CSNB: 10150-3000PE (conector)/10350-52F0-008 (kit de cartucho)
produzido por 3M ou item equivalente.
LE-CSNS: 10120-3000PE (conector)/10320-52F0-008 (kit de cartucho)
produzido por 3M ou item equivalente.

Lado do eixo
]
A rﬂﬁﬁ
—
1
L | C) Lado do eixo contador
L_ﬂ, - YT
/ gin®
B ]
—{ -
._1 ] -
Cabo otico SSCNET I

LE-CSS -
Tipo de motor

B Servomotor de CA

L| 015m

Descricéo do cabo K 0,3m

[ 'S [ cabo dtico SSCNETII | J| o05m
*LE-CSS-LJ € MR-J3BUSCIM L tm
3 3m

produzido pela Mitsubishi Electric.

Opcao de regeneracao (LECSL] comum)
LEC-MR-RB-

Tipo de opg¢ao de regeneracao
\ 032 \ Alimentacao de energia reg permitida 30 W \
‘ 12 ‘Alimentagéo de energia regenerativa permitida 100 W ‘

* Opgao de regeneracao de confirmagéo a ser usada
em “Selegdo de modelo”.

Comprimento do cabo

LA |
15| < =
v M|
o6 furode &1 @ ®
montagem
3 5.1
® [R
=l 20 LC Lo
LB

Dimens6es [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-UJ produzido pela Mitsubishi Electric.
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H '_u Nl 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)

Exibir idioma
[ Nada [Verséo em japonés|
[_E [ verséo eminges |
®MRZJW3-SETUP221 produzido por Mitsubishi Electric.
Consulte o site da Mitsubishi Electric para informagoes atualizadas de versao e ambiente operacional.
MR Configurator™ é marca registrada ou marca comercial da Mitsubishi Electric.

Ajuste, exibicao de motor, diagndstico, parametro de leitura/gravacao e operacao de teste podem ser realizados em um PC.

Compativel com PC
Ao usar o software de configuragdo (MR Configurator™), use um PC compativel com IBM PC/AT que atende as seguintes condi¢des de operagao.

Requisitos de hardware

Software de configuragéo (MR Configurator™)

Equipamento
LEC-MR-SETUP2210J

Windows®98, Windows®Me, Windows®2000 Professional,
S0 Windows®XP Professional/Home Edition,
Nota 1) Nota 2) Nota 3) Windows Vista® Home Basic/Home Premium/Business/Ultimate/Enterprise
PC Windows®7 Starter/Home Premium/Professional/Ultimate/Enterprise
Espaco disponivel em HD 130 MB ou mais
Interface de comunicagdo Use a porta USB

Resolugdo 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 Neta 4.5

Nota 1) Antes de utilizar um PC para configurar um método de programa/método de tabela de ponto LECSA ou entrada de n° de tabela de ponto LECSC,
atualize para a versdo C5 (versdo em japonés)
/versao C4 (versao em inglés). Consulte o site da Mitsubishi Electric para informagdes de atualizagéo de verséo.

Nota 2) Windows, Windows Vista e Windows 7 sdo 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) Ndo compativel com Windows® XP de 64 bits e Windows Vista® de 64 bits.

Nota 5) Solicite o cabo USB separadamente.

Cabo USB (3 m) Bateria (somente para LECSB, LECSC ou LECSS)
X MR-J3USB produzido por Mitsubishi Electric. *MR-J3BAT produzido por Mitsubishi Electric.

Conector de cabo de PC e unidade ao usar o software Bateria de substituicao.

de configuragdo (MR Configurator™). Dados de posigéo absoluta sdo mantidos por meio da instalagao

Nao use qualquer outro cabo que néo seja esse. da bateria na unidade.

U L
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Precaucoes especificas do produto 1

Leia antes do manuseio. Consulte o prefacio 38 para obter as Instru¢des de seguranca.
Para obter as Precau¢des com atuadores elétricos, consulte as paginas 2 a 7 e o Manual de operacao.
Baixe-o em nosso site, http://www.smcworld.com

Esquemal/selecédo \

Manuseio \

N

w

»

AAtengao

. Use a tensao especificada.

Se a tensdo aplicada for maior do que a tensdo especificada,
pode ocorrer mau funcionamento e dano a unidade. Se a tensao
aplicada for menor do que a tensdo especificada, existe a
possibilidade de que a carga ndo possa ser movida devido a
queda interna de tens&o. Verifique a tenséo de operagédo antes de
iniciar. Também, confirme que a tensdo de operagdo nado caia
abaixo da tensdo especificada durante a operagao.

. Nao use produtos que estejam fora das especificacoes.
Caso contrario, pode ocorrer incéndio, mau funcionamento ou
dano & unidade/atuador. Verifique as especificagdes antes do uso.

. Instale um circuito de parada de emergéncia.

Instale uma parada de emergéncia fora do encapsulamento, que seja
fécil de alcangar o operador para que ele possa parar a operagéo do
sistema imediatamente e interceptar a fonte de alimentagéo.

. Para prevenir o perigo 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 lesdo pessoal devido a

geracao de calor anormal, faiscas, fumaca gerada pelo
produto, etc., desligue a fonte de alimentacdao do
produto e do sistema imediatamente.

Manuseio

AAtengao

. Nunca toque dentro na unidade e de seus dispositivos
perlferlcos
Caso contrario, 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 combinacdo especificada entre o

o

atuador elétrico e a unidade.

Caso contrario, pode ocorrer dano a unidade ou ao equipamento.
. Cuidado para nao 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 alimentacéo ou ligue o produto

até que seja confirmado que a peca de trabalho pode
ser movida com seguranga na area em que pode ser
alcancado pela peca de trabalho.

Caso contrario, 0 movimento da pega 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
desconectada, 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-
¢ao, cabeamento e manutencao.
Caso contrario, pode ocorrer choque elétrico, incéndio ou ferimento.

A\ Atencio

9. Eletricidade estatica pode causar mau funcionamento

10.

11.

12

13.

14.

15.

16.

17.

ou danos a unidade. Nao toque a unidade enquanto a
fonte de alimentacéao é fornecida a ela.

Tome medidas de seguranga suficientes para eliminar a
eletricidade estatica quando é necessdrio tocar a unidade para a
manutengéo.

Nao utilize os produtos em uma area onde eles podem
se expor a poeira, pé metalico, aparas de maquinario
ou respingos de agua, 6leo ou produtos quimicos.

De outra forma, pode-se resultar em falha ou mau funcionamento.
Nao utilize produtos em um campo magnético.

Caso contrério, pode ocorrer falha ou mau funcionamento.

Nao utilize os produtos em um ambiente onde estejam
presentes gases, liquidos ou outras substancias
inflamaveis, explosivas ou corrosivas.

De outra forma, pode resultar em explosao ou corroséo.

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.

N&ao use os produtos em ambiente com mudanca
ciclica de temperatura.

Caso contrario, pode ocorrer uma falha a unidade ou a seus
dispositivos periféricos.

Nao use os produtos em ambientes onde possa existir
sobretensao.

Dispositivos (elevadores do tipo solenoide, fornalhas de indugéo
de alta frequéncia, motores etc.) que geram uma grande
quantidade de sobretensdo em torno do produto podem levar a
deterioragao ou dano aos circuitos internos dos produtos. Evite
fornecimento de geragao de sobretensao e linhas cruzadas.

Nao instale esses produtos em um local sujeito a
vibracéo e impacto.

Caso contrario, pode ocorrer falha ou mau funcionamento.

Quando uma carga de geracdo de sobretensiao, como
um relé ou uma valvula solenoide, é diretamente
acionada, use o produto que incorpora um elemento
de absorgao de sobretensao.

Montagem

1.

A\ Atencao

Instale a unidade e seus dispositivos periféricos em
materiais a prova de fogo.

Direcionar a instalagdo para ou préxima do material inflamavel
pode causar incéndio.

2. Nao instale esses produtos em um local sujeito a

vibracéo e impacto.
Caso contrario, pode ocorrer 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 nao for plana ou irregular, uma
forga excessiva pode ser aplicada ao alojamento e outras partes,
resultando em mau funcionamento.
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Precaucoes especificas do produto 2

Leia antes do manuseio. Consulte o prefacio 38 para obter as Instru¢des de seguranca.
Para obter as Precaugc6es com atuadores elétricos, consulte as paginas 2 a 7 e o Manual de operacao.
Baixe-o em nosso site, http://www.smcworld.com

Al

\ Fonte de alimentacédo \

\ Manutencao \

A Cuidado

1. Use uma fonte de alimentacdo com baixo nivel de

N

ruido entre a alimentacdo de energia e o solo.
Nos casos em que o ruido é alto, use um transformador de isolamento.
. 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

N

A\ Atencao

1. A unidade sera danificada se uma fonte de alimenta-

céo comercial (100V/200V) for adicionado a unidade de
alimentacdo de energia de servomotor (U, V, W).
Certifique-se de verificar o cabeamento, por exemplo,
erros de cabeamento ao ligar a fonte de alimentacao.

. 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 ndo é capaz de controlar o servomotor.

Aterramento

2. No caso improvavel de que o mau funcionamento

A Atencio

1. Assegure-se de que o produto esta aterrado para asse-

gurar a tolerancia a ruidos da unidade.

Para atuador de aterramento, conecte o fio de cobre do
atuador ao terminal de protecdo do condutor (PE) e
conecte o fio de cobre do condutor a terra, pelo termi-
nal de protecao do painel de controle. (PE).

Nao os conecte diretamente ao terminal de protecao
do painel de controle (PE).

Painel de controle

Driver

o] |1 — ]

Terminal PE J Atuador

o

causado pelo aterramento, ele pode ser desligado.
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A\ Atencéo

1. Realizar verificagoes de manutencao periodicamente.
Confirme se o cabeamento ou parafusos nao estao
soltos.
Parafusos ou fios soltos podem causar mau funcionamento
inesperado.

2. Realizar uma inspec¢éao funcional adequada e um
teste ap6s a conclusao da manutengao.
Em caso de quaisquer anomalias (se o atuador ndo se move ou o
equipamento nao funcione corretamente, etc), suspender a operagao
do sistema.
Caso contrario, o mau funcionamento inesperado pode ocorrer, e a
seguranga nao pode ser garantida.
Realize 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 inflamavel 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 espago necessario para
manutencao.



