Atuador elétrico com eixo simples de baixo perfil
Série LGTH

Guia de acao direta de alta rigidez

Com acoplamento

. . . | Orientagiode.  Conexao do [{EEE)do Fuso (mm) L.
Série  Tipo de motor Tipo de guia Modelo Fuso de es1eras recirculantes - Pagina
montagem | motor/parafuso Com aterramento Fuso de esferas recirculante L1
Guia de acéo
LG1H p'\gg'rgg dlrega_ge alta | Horizontal ' Com acoplamento | LG1H21 0O € @ & Pagina 836 a
rigidez
Construcao Pagina 844 LTF
Montagem Pagina 845  |LECSTI
Dados deflexao Pagina 846 LXF
Designacoes de referéncia
Tipo de guia Nlada Nenhum D-D
1 [ NeNtps
2 NPN 2
Série Conector de E/S 3 PP e E-MY
[21 [Com acoplamento ] [Nada]  Nenhum | 4 PNP 2 pgs
H__|Com conector de E/S
Tipo de motor
s2 Servomotor de CA
(Encoder incremental) 100 W Comprimento do cabo lTipo de driver
s6 Servomotor de CA 2 | 2m | Nada | Sem driver
(Encoder absoluto) 100 W 5 | 5m | A1_| Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V.
a | 10m | A2_| Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V'
Tipo de parafuso B1_| Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V.
[P Tera | Tipo de cabo B2 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V.
[N | Laminado | [[s T  Cabopadao |
[ R [Cabo robotico (cabo flexivel)|
Fio condutor do parafuso ¢ Direcdo da entrada do cabo
As tabelas acima mostram a defini¢ao
Curso (mm) para cada simbolo somente e nido podem

ser usadas para sele¢édo de modelo.
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3 padrao/

Montagem horlzontal (Guia de agdo

1 00 - dretadealta) | Passo do Fuso (mm)

Com acoplamento oz ) | 015 mm20 mm

Série LG1H21 (¢

Como pedir

LG1H21[S2][ZY-[300]- F A1) —Q_

Tipo de motor Curso (mm) Conector de E/S ["Nada | Nenhum
s2 Servomotor de CA Consulte o curso padrao. [ Nada | Nenhum | 1 |NPN1pg.
(Encoder incremental) 100 W Tipo de cabo H  [cmonecorcees] 2 |NPN2pgs.
S6 Servomotor de CA S Cabo padrao 3 PNP 1 pg.
(Encoder absoluto) 100 W } R } Cabo robatico (cabo flexivel) } 4 |PNP2pgs.
Comprimento do cabo Tipo de driver
2 2m Nada Sem driver
5 5m A1 |Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V
A 10m A2 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
B1 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
B2 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Especificacoes
———
Curso padrao (mm) 100 I 200 I 300 I 400
Peso do corpo (kg) 53 | 6,1 | 6,9 | 7,7
Faixa de temg de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensagao)
Desempenho | Carga de trabalho (kg) 30
Velocidade méaxima (mm/s) 500
Repetibili do posici (mm) +0,02
Motor Servomotor de CA (100 W)
Pecas Encoder Sistema incremental/tipo absoluto
P Parafuso Fuso de esferas recirculantes com aterramento com fio condutor de 15 mm, 10 mm
principais . - Py —
Guia Guia de agao direta de alta rigidez
Conexao do motor/parafuso Com acoplamento
Driver Modelo LECSnn-n (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)

Momento admissivel (N.m)

Momento estético admissivel Momento dinamico admissivel

Passo 142 QOrientagao de montagem Modelo| - = ~ ~
Fotogem | 70| | Dokmanspam LG1H21 Investigagdo da op¢do de regeneragéo
= o000 . ) )
Guinada 150 a [l - | Dependendo das condigoes (velocidade, velocidade
- - - S\g 3 de adigao-subtragao, tempo de inatividade, carga,
m  : Carga de ransleréncia (kg) o ¥ Mep SE o0 a=3000 | etc.), a opgao de regeneragao pode ser requerida.
a  : Aceleracao da peca de 3 mT - S |- — | Os resultados da consideragao em cada caso de
trabatho (mm/s?) E - 5 = carga maxima ou metade da carga para a especifi-
Me : Momento dinamico En cagao do produto estao descritos abaixo.
L : Projecao para centro de TITTTTII77777 | & ° 1 ® * Consulte a SMC ao considerar a necessidade da
gravidade da pega de T Carga de transfergncia m (kg)| 0pgao de regeneragao.
e
trabalho (mm) L2 E Carga méxima
S| =
£ )Mer Sig” Tipo de driver |Modelo de opcéo de reg cé
@ S|E -
= 77777 m LI — A1l Nao requer.
° L |- A2 Nao requer.
o iﬂ%)”‘“ % | L - = B1 Nao requer.
m = Carga de transferéncia m (kg) B2 Nao requer.
— T
I N (= Wetade da carga )
:1PS b oo Metade da carga
§ % £ 0 ,=znm\ Tipo de driver | Modelo de opgéo de regeneracido
2 % 3 ‘ ~— | A1l Nao requer.
3 8 | A2 Nao requer.
S ° 10 2 B B1 Nao requer.
I Carga de transferéncia m (kg)| B2 N&O requer.

Consulte a pagina 846 para dados de deflexao.
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Motor padrao/Especificacao de montagem horizontal L.
Com acoplamento Série L G 1 H2 1

Dimensoes/LG1H21C]PA

110
67, 4 xM6 x1 profundidade da rosca 10
20 002 4xM8x1,25¢ da rosca 10
08H10 profundidade 10
— T v R —
{ e e ® ) ) ) L E3 ; < N [e \
H — e[ ® ) © ) © EIED E= 3 oJ
8H10p 8
160
(123,5 Curso + 180 (faixa de movimento da mesa) 82,5 10 _ 107

Plano de referéncia 95
de montagem da
peca de trabalho*

= T : —'y
{ Plano de referéncia 0
de montagem do 10 I.J1

corpo*®

0|
Curso + 386 b
1 125
8(4) x M6 x 1 I.TF
Profundidade da rosca 10 3(2) x 98H10 profundidade 10
g o LEcsC
- LE
LXP
95 B 95 100
8(4) x 96,2 LXS
=) =) (170)
95 A 95 110 20 Lc6C
=) (=) (150)
Lz
G ——— e ot e
3
LG1H21JPA-100-FCJ 100 — - trabalho devem ser usados como padrao na Lcst
LG1H21C0PA-200-F[C] 200 60 80 montagem no equipamento.
LG1H2100PA-300-FOJ 300 160 180 Consulte a p'a’gina 845 para obter informagoes D_D
LG1H2100PA-400-F0J 400 260 280 sobre a montagern.
* As dimensdes entre () sao para um curso de 100 mm. E-MY
Guia do tempo de posicionamento
Tempo de posicionamento (s) TS:TBMMTE‘_WT"O A: Tempo de aceleragao
Disténcia do posicionamento (mm) 1 10 100 200 400 1 ! ! ! 3 B: Tempo de velocidade constante
| i i} | 1 C:Tempo de desaceleracéo
10 0.5 14 10,4 204 40,4 i i ! D:Tempo restante (0,4 s)
Velocidade 100 05 0,6 1,5 2,5 45 ' ' 3 Aceleragdo maxima: 3000 mm/s?
(mm/s) 250 0,5 0,6 0,9 1,3 2,1 ; Vo
500 0,5 0,6 08 1,0 1.4 I AlB_CD.

* Os valores irao variar ligeiramente dependendo das condigoes de operagao.
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[N padrao/

Montagem horizontal st [T :
Com acoplamento 1 OW asso do Fuso (mm) de

rigidez 015 mm2

Série LGT1H21 ce¢

Como pedir

LG1H21[S2)[Z]-[500]- F F Q

Fotomicr

Tipo de motor Curso (mm) onector de E/S
s2 Servomotor de CA Consulte o curso padréo. [ [Nada | Nenum | [ Nada | Nenhum
(Encc:er mcre‘medma(l:)): 00w Tipo de cabo H ‘CvmuoneﬁovdeEJS‘ ; ’\l‘\l:’\l‘\l; ;J;:S
rvom r - .
Sé (Encoede:’alfsglut:) 100 W B 3 PNP 1 pg.
(R Tcavmmo(amtone) LTS
Compriment
do cabo Tipo de driver
2 2m Nada Sem driver
5 5m A1 |Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V
A 10m A2 |Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
B1 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
B2 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Especificacoes
———
Curso padr&o (mm) 500 | 600 | 700 | 800 | 900 [ 1000
Peso do corpo (kg) 85 | 93 | 101 | 109 [ 11,7 | 125
Faixa de temg de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensacgao)
D penho | Carga de trabalho (kg) 30
Velocidade maxima Nota) (mm/s) 1000 [ 1000 [ 930 [ 740 [ 600 [ 500
Repetibilidade do posi (mm) +0,02
Motor Servomotor de CA (100 W)
Pegas Encoder Sistema incremental/tipo absoluto
A Parafuso Fuso de esferas recirculantes com aterramento com fio condutor de 815 mm, 20 mm
princip Guia Guia de acao direta de alta rigidez
Conexao do motor/parafuso Com acoplamento
Driver Modelo LECSmm-m (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)

Nota) A velocidade & limitada pela carga de transferencia. Consulte as velocidades maximas para cada carga de transferéncia na pagina 839.

Momento admissivel (N-m)

Momento estético admissivel Momento dinamico admissivel

Passo 142 Orientagao de montagem . Modelo . - -
Rolagem | 79 | [Dieodomuinenodacaga LG1H21 Investigacéo da opcao de regeneracao
Guinada 150 a g 4000 r— = Dependendo das condi¢des (velocidade, velocidade
< Carga de tansferé " piing = |E de adigao-subtragao, tempo de inatividade, carga,
: . Aig:,:g;"j: ::;: E(,eg) 2 ¥\ Mep % £ om0 a=pooo — etc.), a opgao de regeneragao pode ser requerida.
: @ Sl — Os resultados da consideragao em cada caso de
m -
trabalho (mm/s?) & - 5 - carga maxima ou metade da carga para a especifi-
Me : Momento dinamico N 5 m 2 = cagao do produto estao descritos abaixo.
L : Projecao para centro 7777777777777 30: c d ferdnei ” Consulte a SMC ao considerar a necessidade da
de gravidade da pega = ga e transferéncia m (kg) opgao de regeneragao.
de wabalho (nm) g
— 0
g % )Mer g E Tipo de driver |Modelo de opcéo de reg cé
o Eeda T 5 I Al LEC-MR-RB-032
k) — |3 —
&3 © A2 Nao requer.
jﬁ;%).\ne, 2 0 m 20 = B1 LEC-MR-RB-032
m — Carga de transferéncia m (kg) B2 Nao requerido.
T
] AN N N
5" [N\ Metade da carga
© T |E —
T = | E oo ==W\ Tipo de driver |Modelo de opcéo de reg c
% % 3 \ I~ — Al Nao requer.
(] L ‘ A2 Nao requer.
S 0 0 = ® B1 Nao requer.
T &nci =
Carga de transferéncia m (kg) B2 Nao requer.

Consulte a pagina 846 para dados de deflexao.
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Motor padrao/Especificacdo de montagem horizontal
Com acoplamento

série LGTH21

Dimensoes/LG1H21CIPC
110
67 4 x M6 x 1 profundidade da rosca 10
20 *002 4xM8x1,25p da rosca 10
08H10 profundidade 10
|
” o] ® o ] ° 'y { **‘ } E. h o \
‘ L ) ) 5 ) ) 353 Ex 3 5
8H10p £
160
(123,5) Curso + 180 (faixa de movimento da mesa) 82,5 10 107
Plano de referéncia 95
de montagem da
peca de trabalho*
== i ' t Ty
{ — T 1 Plano de referéncia ‘ T
J L de montagem do o 10
corpo*
o)
o
Curso + 386 1 125 o)
8x MG x1 * O plano de referéncia de montagem do corpo e o
Profundidade da rosca 10 3 x 98H10 profundidade 10 plano de referéncia de montagem da pega de trab-
alho devem ser usados como padrao na montagem
no equipamento.
8 Consulte a pagina 845 para obter informagdes sobre
a montagem.
L Modelo Curso A | B
LG1H21CIPC- 500-FCJ 500 360 380
LG1H21IPC- 600-FC1 600 | 460| 480
95 B 95 100 LG1H210PC- 700-FOJ 700 | 560 580
8(4)x 06,2 pay =y 170) LG1H21C0PC- 800-FO | 800 | 660| 680
LG1H21CPC- 900-F[] 900 | 760 780
95 A 95 110 20 LG1H2100PC-1000-F0 | 1000 | 860] 880
=) =) (150)
Guia do tempo de posicionamento
— Tempo de posicionamento =
Tempo de posicionamento (s) ~——————> A: Tempo de aceleragéo
Distancia do posicionamento (mm|| 1 10 100 500 1000 | B Tempo de velocidade co nstante
. C: Tempo de desaceleragao
10 0,5 1,5 10,5 50,5 100,5 3 D: Tempo restante (0,4 s)
Velocidade 100 0,5 0,6 15 5,5 10,5 3 Aceleragdo maxima: 2000 mm/s?
(mm/s) 500 05 0,6 0,9 1,7 2,7 \
1000 0,5 0,6 0,9 1,4 1,9 :

* Os valores irdo variar ligeiramente dependendo das condi¢oes de operagao.

Velocidades maximas para cada carga de transferéncia

Unidade (mm/s)
Carga de transferéncia (kg)

Modelo 15 20 25 30
LG1H2100PC-500-F(] 1000 700 500 500
LG1H21JPC-600-F[] 1000 700 500 500
LG1H21JPC-700-FC] 930 600 500 500
LG1H21[]PC-800-FL] 740 600 500 500
LG1H21CIPC-900-F[] 600 500 500 500
LG1H2100PC-1000-FOJ 500 500 500 500

* Consulte a SMC se estiver fora das condigdes acima.
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Motor [SELIEDY

Montagem horizontal caszo (1717 ]
Com acoplamento 1 0W asso do Fuso ) de

Série LGTH21 (¢

Como pedir

l Fotomicrossensor
Tipo de motor Curso (mm) Conector de E/S
s2 Servomotor de CA Consulte o curso padrao. Nada | Nenhum | [ Nada | Nenhum
(Encoder incremental) 100 W
T

* o Tipo de cabo [ H leonomerces] ; ’\r‘u:’\r‘\l;;:é
o oo :
S8 | (Encoder absoluto) 100 W [s] Cabo padrao 3 |PNP1pc.
ﬂ Cabo robotico (cabo flexivel)
- 4 PNP 2 pgs.
Comprimento
do cabo ipo de driver
2 2m Nada Sem driver
5 5m A1 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V
A 10m A2 Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
B1 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
B2 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V

Especificacoes
———
Curso padrio (mm) 100 I 200 I 300 I 400
Peso do corpo (kg) 5,3 | 6,1 | 6,9 | 7,7
Faixa de temp de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensagao)
Desempenho | Carga de trabalho (kg) 30
Velocidade maxima (mm/s) 500
Repetibilidade do posici (mm) +0,05
Motor Servomotor de CA (100 W)
Encoder Sistema incremental/Tipo absoluto
Pecas  "parafuso Fuso de esferas recirculante com fio condutor de 215 mm, 10 mm
principais | Gyia Guia de acao direta de alta rigidez
Conexéo do [paraf Com acoplamento
Driver Modelo LECS[][J-[] (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)

Momento admissivel (N-m)

Momento estético admissivel Momento dindmico admissivel

Passo 142 (Orientagao de montagem odelo LG 1 H 21 . - - =
Rolagem | 79 | Dieodonvinenidecata Investigacéo da opcao de regeneracao
— a=to00
Guinada 150 a g oo = Dependendo das condigdes (velocidade, velocidade
m : Carga de ansferencia (k % |E . de adigao-subtragao, tempo de inatividade, carga,
) 92 de 2 (ko) 9 ¥\ Mep = | E 200 oo — etc.), a opgao de regeneragao pode ser requerida.
a :Aceleragao da peca de '(/,J) < ) . by
m - L - s resultados da consideragao em cada caso de
trabalho (mm/s?) T - c o
L o S carga maxima ou metade da carga para a especifi
Me : Momento dinamico p=—_n 8 o o = = cagao do produto estao descritos abaixo.
L : Projecao para centro de o . Consulte a SMC ao considerar a necessidade da
gravidade da pega de - f = Carga de transferéncia m (kg) opgao de regeneracao.
trabalho (mm) Z
Mer | S |E *°
£ ) TS| E Tipo de driver | Modelo de op¢éo de reg a
S 77777 m TS — Al NG
8 G 5 20 requer.
&3 © A2 Nao requer.
i]:g%)mer % o o B E3 B1 Nao requer.
m - Carga de transferencia m (kg) B2 Nao requer.
T
=Y PN AN
o |= [N\ arzoo0 Metade da carga
g S|E N ; - = =
T % £ 20 823000 Tipo de driver | Modelo de opcéo de regeneragcao
£ €3 [ Al Nao requer.
(0] .g ‘ A2 Nao requer.
= 0 ) 2 E) =
o . B1 Nao requer.
a5 Carga de transferéncia m (k =
— g — g) B2 Nao requer.
Consulte a pagina 846 para dados de deflexao.
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Motor padrao/Especificacao de montagem horizontal )
Com acoplamento Serle LG 1H21

Dimens6es/LG1H21CINA

110
67 4 x M6 x 1 profundidade da rosca 10
20 0.02 4% M8 x 1,25 profundidade da rosca 10
08H10 profundidade 10
— T v R —
{ e e ® ) ) ) L E3 ; < N [e \
H — e[ ® ) © ) © EIED E= 3 oJ
8H10 profundidade 8
160
(123,5) Curso + 180 (faixa de movimento da mesa) 82,5 10 _ 107

Plano de referéncia
de montagem da
peca de trabalho*

corpo* T

== 7 - Plano de referéncia 0
de montagem do 1O, LJ1

W
Curso + 386 b
1 125
8(4) x M6 x 1
Profundidade da rosca 10 3(2) x 98H10 profundidade 10 LTF
- n LE6SD
®
L LXF
LXP
95 B 95 100
8(4) x 96,2 Lxs
=) =) (170)
95 A 95 110 20 LCGD
(=) (=) (150)
Lz
Modelo Curso A B * 0 plano de referéncia de montagem do corpo e o
plano de referéncia de montagem da peca de trab-
LG1H210NA-100-FO 100 — — alho devem ser usados como padrao na montagem Lcst
LG1H21CINA-200-FC] 200 60 80 no equipamento.
LG1H21CINA-300-F1 300 160 180 Consulte a pagina 845 para obter informagdes sobre D_D
LG1H21CINA-400-F1 400 260 280 amontagem.
* As dimensoes entre () sao para um curso de 100 mm. E'MY

Guia do tempo de posicionamento

Tempo de posicionamento (s) Telmﬂ:@:s_‘_mm‘ameg‘to A: Tempo de aceleragéo
Distancia do posicionamento (mm) 1 10 100 200 400 3 1 B: Tempo de velocidade c?nstame
| i C: Tempo de desaceleragao
10 0,5 1,4 10,4 20,4 40,4 3 ! D: Tempo restante (0,4 s)
Velocidade| 100 0,5 0,6 15 25 45 ! 3 Acelerag@o maxima: 3000 mm/s?
(mm/s) 250 0,5 0,6 0,9 1,3 21 : H
500 0,5 0,6 0,8 1,0 1.4 } ]

*Os valores irao variar ligeiramente dependendo das condicoes de operagao.
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[N padrao/

Montagem horizontal G te 2
00 dlre!alde alta) [Passo do Fuso (mm) de
W) {_rigidez 015 mm/20 mm

Com acoplamento

Série LGT1H21

Como pedir

LG1H21[S2][\[g]-[500]- F

€

i Fotomicrossensor

Tipo de motor Curso (mm) Conector de E/S.
s2 Servomotor de CA Consulte o curso padrao. [ Nada | Nenhum | [ Nada | Nenhum
(Encc:er mcre‘medma(l:)): 00 W Tipo de cabo H ‘CnmnemovdeEeS‘ ; ’\l‘\l:’\l‘\l; ;J;:S
rvomotor py 3
S6 (Encoede:’alfsglut:) 100 W B 3 PNP 1 pg.
Cabo robotico (cabo flexive)
— 4 PNP 2 pgs.
Comprimento
do cabo Tipo de driver
2 2m Nada Sem driver
5 5m A1 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V
A 10m A2 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
B1 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
B2 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V'
Especificacoes
Curso padr&o (mm) 500 | 600 | 700 | 800 | 900 [ 1000
Peso do corpo (kg) 85 | 93 | 101 | 109 [ 11,7 [ 125
Faixa de a de trabalho (°C), 5 a 40 (Sem condensacao)
D penho| Carga de trabalho (kq) 30
Velocidade méxima (mm/s) 1000 [ 1000 [ 930 [ 740 [ 600 | 500
Repetibilidade do posicionamento (mm; +0,05
Motor Servomotor de CA (100 W)
Encoder Sistema incremental/tipo absoluto
I_’eg_as_ Parafuso Fuso de esferas recirculante com fio condutor de 15 mm, 20 mm
principais "Gyia Guia de agao direta de alta rigidez
Conexao do motor/parafuso Com acoplamento
Driver Modelo LECS[-[] (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)

Nota) A velocidade & limitada pela carga de transferéncia. Consulte as velocidades maximas para cada carga de transferéncia na pagina 843.

Momento admissivel (N-m)

Momento estético admissivel Momento dinamico admissivel

Passo 142 Orientagao de montagem . Modelo LG 1H21 . . . -
Rolagem | 79 | |Deommimnoiacy: Investigacéo da op¢éo de regeneracéo
. ol =1000 . . .
Guinada 150 a g oo m,, Dependendo das condigoes (velocidade, velocidade
m : Carga de transferéncia (kg) /\I Mep % |E S de adigao-subtragao, tempo de inatividade, carga,
. 5 2 = € e h — etc.), a opcao de regeneragao pode ser requerida.
a : Aceleracao da peca de trabalho @ T | = o f iy
<) 2 m 5 €3 — s resultados da consideragao em cada caso de
(mm - o <] carga maxima ou metade da carga para a especifi-
Me : Momento dinamico N 5 o - = cagao do produto estao descritos abaixo.
L : Projegao para centro e 30: c d foranci ” Consulte a SMC ao considerar a necessidade da
de gravidade da pega —gace transferéncia m (kg) opgao de regeneragao.
de trabalho (mm) L E
S|z w
£ )Mer 5 E Tipo de driver | Modelo de opgéo de reg &
oL _m 3 — Al LEC-MR-RB-032
L L2 — | a
c% [ A2 Nao requer.
imr;%)m, 2 o 0 2 % B1 LEC-MR-RB-032
m — Carga de transferéncia m (kg) B2 Nao requer.
T
= NAEANES
8| o oo Metade da carga
] ©
s % £ a0 =300 Tipo de driver | Modelo de opgéo de regeneracido
£ [ |3 T~ Al Nao requer.
(0] w__A Mey .g A2 Nao requer.
a S ° ° ® N B1 Nao requer.
i T Carga de transferencia m (kg) B2 Nao reguer

Consulte a pagina 846 para dados de deflexao.
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Motor padrao/Especificacao de montagem horizontal 4%
Com acoplamento Serle L G 1H2 1

Dimensoes/LG1H21[]NC
110
67 4 x M6 x 1 profundidade da rosca 10
20002 4 x M8 x 1,25 profundidade da rosca 10
08H10 profundidade 10
T s —

;
e e © © ° ° L 4»}4 N e \

| ———

8H10 profundidade 8|

160
(123,5) Curso + 180 (faixa de movimento da mesa) 82,5 10 107
Plano de referéncia 95
de montagem da
peca de trabalho*
n Il
= i . — 'y
=T { Plano de referéncia 0
\ J de montagem do o ‘ “’I
corpo* el
o)
Curso + 386 b
1 125
8 x M6 x 1
- . * 0O plano de referéncia de montagem do corpo e o plano
Profundidade da osca 10 3 x 08H10 profundidade 10 de referéncia de montagem da pega de trabalho
devem ser usados como padrao na montagem no
o equipamento.
™, Consulte a pagina 845 para obter informagdes sobre a LECSD
Modelo Curso A B
LG1H210NC- 500-FO 500 [360 380 |LXF
LG1H21CINC- 600-FL] 600 | 460 | 480
LG1H21CINC- 700-FCJ 700 |560 | 580 |LXP
8(4) X 06,2 95 B 95 100 LG1H210NC- 800-FO 800 |660 | 680
=) ©) (170) LG1H21CINC- 900-FLJ 900 |760 | 780 ‘LXS
95 A 95 110 20 LG1H21CINC-1000-FLC] 1000 |860 | 880
=) =) (150) LC60I
Guia do tempo de posicionamento LZO0
Tempo de posicionamento (s) Te:__‘_‘_‘_>mpo fje po‘sicion‘amen‘to A: Tempo de aceleragdo LC3F2
Distancia do posicionamento (mm) 1 10 100 500 1000 i i i i 1 B: Tempo de velocidade constante
1 ; \ 1 1 C: Tempo de desaceleragao D-OJ
10 05 1.5 105 50,5 100,5 | | ! D: Tempo restante (0,4 s)
Velocidade| 100 0,5 0,6 1,5 5,5 10,5 ! ! 3 Aceleragdo maxima: 2000 mm/s? E MY
(mm/s) 500 05 06 0,9 1,7 2,7 ; o
1000 05 0,6 0,9 1,4 1,9 ‘AlBic. D!

* Os valores irdo variar ligeiramente dependendo das condi¢des de operacéo.

Velocidades maximas para cada carga de transferéncia

Unidade (mm/s)

Carga de transferéncia (kg)

Modelo 15 20 25 30
LG1H21CINC-500-FC] 1000 700 500 500
LG1H21CINC-600-FC] 1000 700 500 500
LG1H21CINC-700-FC] 930 600 500 500
LG1H21CINC-800-FC] 740 600 500 500
LG1H21CINC-900-FC] 600 500 500 500
LG1H21INC-1000-FCJ 500 500 500 500

*Consulte a SMC se estiver fora das condicoes acima.

843



Série LGTH

Construcao/com acoplamento

LG1H21
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Secao A-A
@
Lista de pecas
N° Descricao Material Nota N° Descrigao Material Nota
1 Servomotor de CA — 100 W 1 Tampa superior Liga de aluminio
2 Parafuso — Fuso de esferas 12 Retentor do Liga de aluminio
3 Guia de agéo direta 13 Amortecedor IIR
de alta rigidez - 14 | Tampa lateral A PC
4 — 15 Tampa lateral B PC
5 R — 16 Foi i —
6 F — 17 Placa do sensor —
7 Corpo Liga de aluminio
8 Mesa Liga de aluminio
9 j A Liga de aluminio
10 B Liga de aluminio
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seérie LGTH
Montagem

Montagem superior

LG1H21/com acoplamento

M6 parafuso

Curso A Curso A
100 — 600 460
200 60 700 560
longo
300 160 800 660
400 260 900 760
500 360 1000 860

Montagem na base

LG1H21/com acoplamento

As dimensdes entre () sdo para um curso de 100 mm.

Curso A B Curso A B
100 — — 600 480 | 555
200 80 155 700 580 | 655
M6 parafuso 300 180 | 255 800 680 | 755
10 + Espessura da placa 400 280 | 355 900 780 | 855
\ Orifcio de posicionamento 500 380 | 455 1000 880 | 955
2 x08H10 As dimensbes entre () sao para um curso de 100 mm.
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série LG1H
Dados de deflexao

Dados de deflexao

*Valores calculados com base no momento secional secundario do corpo.

A carga e a quantidade de deflexao no ponto de carga W sao mostrados nos graficos abaixo.

LG1H/ Corpo de aluminio

Quantidade de deflexao (um)

100000
50000

20000
10000

1000
500
200
100

50
20
10

0,5

0,2
0,1

[—Carga horizontal 100%

[__carga horizontal 50%

Carga lateral 100%

\_Carga lateral 50%

Deflexao de peso =]

vazio horizontal

Deflexao de peso |

Yvazio lateral

[ 111

100 200

300

500

1000

Distancia do ponto de carga (mm)
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Com tabela e suporte de
extremidade simples movidos
para o final do curso

Distancia do ponto

Horizontal de carga
w
/]
/|
/
/]
/ y
“Q o d:\H
\‘j = i
/) bR
? Distancia do ponto
Lateral 7| decarga




