neu
Elektrischer Antrieb C€E N

mit Kugelumlauffiihrung

[ Schritimotor 1 Servomotor AT
Kugelumlaufspindel serie LEFS GréBe: 16, 25, 32, 40

| max. Nutzlast: 60« : ,4; ¥ — -
| Positions-Wiederholgenauigkeit: +0.02 mm k’ = ; 5; p
' Reinraum-Spezifikationen ebenso erhéltlich f A
@1 parallele Motorausfﬁhru.n.g. = . ﬁ iﬂ- - -
— S 11-LEFS
D-.2 =
Riemenantrieb serie LEFB ;".\ GroBe: 16, 25, 32

max. Hub: 2000 mm

max. Geschwindigkeit: 2000 mm/s

AC =l leiele ) Ausfiihrung

| + kein UL

¥ Kugelumlaufspindel serie LEFS GréBe: 25, 32, 40
verbesserte Leistung bei h?her Geschwindigkeit QA‘ -

i hohe Beschleunigung/Verzéogerung: 20000 mm/s? e N

. Impulseingang-Ausfiihrung g ﬁ"’

; mit internem Absolut-Encoder (fir LECSB/C/S) . - o2, P

Reinraum-Spezifikationen ebenso erhéltlich
@; parallele Motorausfiihrung = 2 <

Riemenantrieb Serie LEFB

max. Geschwindigkeit: 2000 mm/s
max. Hub: 3000 mm
max. Beschleunigung/Verzégerung: 20000 mm/s?

.
Motor in Ausfiihrung Montage unten ebenso erhéltlich

m Controller/ AC-Servomotor il Sy [« 5 (1) (!
Endstufe .
Servomotor * _I_<e|n UL

pFiir Absolut-Encoder

p Fiir Inkremental-Encoder

» Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang N . . .
) - Impulseingang-Ausfiihrung ®|mpulseingang-Ausfiihrung/ ]
ZZ";(:;ES;?\ILECAG serie LECSB Positionier-Ausfilhrung = . ,ﬁ"ml |
C . ® CC-Link direkte Eingabe- Ausfuhrung Serie LECSA w m £
» Programmierfreie Ausfiihrung serie LECSC o |t
fi”;olgﬁigg *SSCNET lll-Ausfiihrung o 1
) i serie LECSS i ||]III|N
» Impulseingang-Ausfiihrung £ ||]||
£

serie LECPA

J

Serie LEF 2 SNC

CAT.EUS100-87D-DE



Serie LEF

---------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------

eKompakt @’ o®Parallele Motorausfuhrung
Hohe/Breite reduziert um ca. 50% * Verkiirzung der Gesamtlange und Hohe um ca. 1 5%
x verglichen mit der SMC-Serie LJ1 = verglichen mit dem axialen Typ

parallel geringere parallel

®Einfache Montage des Gehauses/ ———anjjjEstE

axial — ={|| @
Verringerung der Installationsarbeiten 1

Kann ohne Entfernen von
Gehauseteilen montiert
werden.

* Obere Flachen von Schlitten und Motor sind ebenet

Werkstlck

Werkstlck Beeinflussun:

AY
Werksttick
ol
1 .
Schlitten, fur axialen 3 {‘*"@'J
Motol

- standardméBig mit Abdichtband
Deckt Fihrung, Kugelumlaufspindel oder Riemen ab.
Verhindert Fettspritzer und das Eindringen von

FremakBrpern. * Die Motor-Einbaulage kann aus zwei
Richtungen gewahlt werden ;

| Schrittmotor J Servomotor o

X a ——
Kugelumlaufspindel/Serie LEFS Groge: 16, 25, 32, 40 - 4
max. Nutzlast: 60 kg — ~
Positions-Wiederholgenauigkeit: +0.02 mm : .

_/'. ............................ _;._@ ':\

PaSSbOhrun i ‘. . c o ccococsccccee ] ,.:.=_"~_\- '_

usfiihrung mit
Kugelumlauffiihrung
mit geringerer Héhe

GroBe Hoéhe [mm]
16 40
Kugelumlaufspindel 25 48
32 60
40 68

kompatible Motoren @
@ Schrittmotor
Ideal fir den Transport schwerer Lasten

bei geringer Geschwindigkeit geeignet.
@®Servomotor

Stabil bei hoher Geschwindigkeit

und gerduscharmer Betrieb.

Nutzlast

Geschwindigkeit

Riemenantrieb/Serie LEFB GréBe: 16, 25, 32

max. Hub: 2000 mm - 3’-_, r
max. Geschwindigkeit: 2000 mmss g
Riemen pr — I »
| F

Merkmale 1 %SIVC



Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung

AC-Servomotor

Kugelumlaufspindel/serie LEFS Grége: 25, 32, 40

® AC-Servomotor (100/200/400 W)

verbesserte Leistung bei hoher Geschwindigkeit

kompatibel fiir hohe Beschleunigung/ (
-S hrittmot
Verzdgerung: 20000 mm/s? A \\\‘

® Impulseingang-Ausfiuhrung

mit internem Absolut-Encoder
(fiir LECSB/C/S)

Nutzlast

Servomotor

Geschwindigkeit

Riemenantrieb/Serie LEFB GréBe: 25, 32, 40

max. Geschwindigkeit: 2000 mm/s Das Werkstiick und der Motor behindern sich nicht.

max. Hub: 3000 mm

elnraum- pezii atlonen

Kugelumlaufspindel/serie 11-LEFS
ISO Klasse 4™ (1ISO14644-1)!

« Integrierte Vakuumleitung Vakuumanschluss
« Kann ohne Entfernen von Gehauseteilen montiert werden T

« Im Gehé&use integrierte Linearflihrung
1 Andert sich je nach Ansaugleistung. Nahere Angaben finden }
p—

Sie auf den Seiten 8 und 79
x2 Klasse 10 (Fed.Std.209E)

- : Vakuumabsaugung

& minimiert die durch
1 — : Kugelumlaufspindel
y - und Fiihrung bedingte
o Partikelbildung.

Merkmale 2
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Serie LEF

Anwendungsbeispiele

Préazise Positionierung <" Lade- und Entladetransfer von
Werkstiicken P

der Werkstiicke

Varianteniibersicht

Kugelumlaufspindel/serie LEFS

Ausflihrung St&g;?g Hub [mm]*2 -

16 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500
10

il

25 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600

Schrittmotor

—_
N

*3

verwendbar in Reinraumen 32

-

50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800

-
[«

E

40 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800, 850, 900, 950, 1000

20

:

16 50.100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500

Servomotor

-
o

*3

verwendbar in Reinraumen 25

:

50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600

-
N

:

25 l 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600
12
AC-Servomotor 8 I
=0 32 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800
16 |
10|
40 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800, 850, 900, 950, 1000

N
o

Riemenantrieb/serie LEFB

ox aguwalente
Ausfiihrung GroéBe telgung Hub [mm]*2

6 | 48 | 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000 |

Schrittmotor o5 | 48 | 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000, 1200, 1500, 1800, 2000 |
2 | 48 | 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000, 1200, 1500, 1800, 2000 |

Seromotor 6 | 48 | 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000 |
25 | 48 | 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000, 1200, 1500, 1800, 2000 |

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

AC-Servomotor | 32 | 54 | 300,400,500, 600, 700, 800, 900, 1000, (1100), 1200, (1300), (1400), 1500, (1600), (1700), (1800), (1900), 2000, 2500 |
a0 | 54 | 300,400,500, 600, 700, 800, 900, 1000, (1100}, 1200, (1300), (1400}, 1500, (1600), (1700}, (1800), (1900), 2000, 2500, 3000 |

+1 Die GroBe entspricht dem Kolbendurchmesser des Druckluftzylinders mit entsprechender Schubkraft (bei Kugelumlaufspindel).
=2 Bitte setzen Sie sich mit SMC fiur Nicht-Standardhlibe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
*3 Der Riemenantrieb kann nicht vertikal fur Anwendungen eingesetzt werden.

Merkmale 3 % SNC



Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung

vertikale
Anwendung

Pick-and-Place-
Anwendungen

Nutzlast: horizontal [kg] Nutzlast: vertikal [kg] Geschwindigkeit [mm/s] Seite
20 30 40 50 60 10 20 30 200 400 600 800 1000

| Seite 2%
| —

—

| Seite 72*3

Nutzlast: horizontal [kg]*® Geschwindigkeit [mm/s]
10 15 20 500 1000 1500

2000

Seite 28

Seite 100

@SNC Merkmale 4



Einfache Einstellung, sofort einsatzbereit
O Einfache Einstellung im "Easy Mode"

Bei Verwendung eines PCs
Controller-Software

@ Schrittdaten, Testbetrieb, Handbetrieb
und Verfahren mit festen Werten kénnen
Uber eine Maske eingestellt und betétigt
werden.

Schrittmotor
LECP6

und Geschwindigkeit des

Czinstellen von Handbetrieb

Verfahrens mit festen Werten)

Bei Verwendung einer TB (Teaching Box) (I diRig ey =i Gl R RSt By

1. Maske

© Die einfache Maske ohne Scrollen ist leicht
einzustellen und zu bedienen.

" Wihlen Sie ein Icon aus der ersten Maske und
wahlen Sie eine Funktion.

 Stellen Sie die Schrittdaten ein und uberprufen Sie diese
mit dem Monitor. :

TN
—|| Daten

2. Maske
Achse 1

Step No.(SchritNr) 0
Posn :’ 12345mm |\
Geschwindigkeit 100 mm/s ,'

R
|

v

Die Werte nach der Eingabe mit "SET" bestétigen.

 Die Daten konnen anhand der Position und
der Geschwindigkeit eingestellt werden.
(Sonstige Bedingungen sind bereits eingestellt.)

Servomotor
LECA6

__( Verfahren im
Handbetrieb

"~( Test starten

-(Schrittdaten-EinstelIungD

__( Verfahren mit
festen Werten

77—k o34
ALARM JOG SETTI

Uberwachen

Achse 1

= Schritt-Nr. 1

Posn
Geschwindigkeit

12.34 mm
10 mm/s

Status
kann Uberpruft werden.

Daten Achse 1 Daten Achse 1

SchrittNr. 0 | | Schritt-Nr. 1
' Posn 50.00mm | ' Posn 80.00mm |
Geschwindigkelt_ 200 mms; """""" | Geschwindighelt 100 mm/s |

©Das Gateway verbindet die LECP6/LECA6 Serie mit dem Feldbus-Netzwerk

©Zwei Betriebsarten:

Eingabe der Schrittdaten: Betrieb mit Schrittdaten, die im Controller voreingestellt sind.
Eingabe der numerischen Daten: Der Antrieb verwendet fir den Betrieb Werte, wie z. B. Position und Geschwindigkeit, aus der SPS.

Feldbus-

netzwerk

Gateway-
Einheit (GW)

verwendbare
Feldbusprotokolle

CCtink B oo ﬂ%" e

Serielle

Bis zu 12 Controller
kénnen angeschlossen
werden.

|
[
4 4

Kompatible
Controller
Serie LEC

okl ool g 8 5 12 gz::m«:rt ° gix(:;“gt‘o "
angesch\nssenrerden Kinnen] " | serie LECP6 serie LECA6
pl [ e [ —
Gateway-Einheit
Merkmale 5 ZSNC

Kompatible elektrische Antriebe:

Elektrischer Elektrischer
Greifer Kompaktschlitten ~ mit Filhrungsstange
Serie LEH serie LES serie LEY

o
Eleitrischer Antrieb/ Elektrischer Antrieb/
mit Kugelumlauffihrung Schwenkausfihrung
Serie LEF serie LER

Elektrischer Antrieb/
Miniaturausfiihrung

| Serie LEP

K. -

Elektrischer Zylinder/

Elektrischer Antrieb/
mit Kugelumlauffiihrung
serie LEL




© Detaileinstellung im "Normal Mode"

Wahlen Sie den "Normal Mode", wenn eine Detaileinstellung erforderlich ist.
© Detaileinstellung der Schrittdaten © Einstellung der Parameter

© Darstellung von Signalen und Statusanzeige © JOG und Verfahren mit festen Werten, zurick zum Ausgangspunkt,
Testbetrieb und Test der Ausgénge kénnen durchgefiihrt werden.

Bei Verwendung eines PCs

Controller-Software s
© Schrittdaten, Parameter, = 2 i =

Uberwachen, Teaching usw. : moEn o ; TEs— w

werden in verschiedenen jhas monn . g = K i

Fenstem angezeigt. s e . — —=—

Schrittdaten | ikl =
e I == S }ﬁ
Parameter Te ) : L | e
- T Y
| .
Uberwachung e
Menu Achse 1
) i ) i Schrittdaten- =

© Verschiedene Schrittdaten kdnnenin | parameter Menu Achse 1 |

der Teaching Box gespeichert und auf | Test Schritt-Nr. A| Meni Achse 1

. 0 itt-

den C'ont.rollfer Ubertragen wgrden.' _ Falptmentmaske Betricbsart v Schritt-Nr. 1
© Kontinuierlicher Testbetrieb mitbis Position 123.45mm_|_

zu 5 Schrittdaten. Schrittdaten- BRSY | Auscangslberwachung Achse 1

i Einstellungsmaske g BUSYI ] A
Teaching-BoxMaske ¢ e svee (o)
o . . SETON v

© Die einzelnen Funktionen (Schrittdaten, " -

Test, Uberwachen usw.) kénnen aus Uberwachungsmaske

dem Hauptmenti gewéhlt werden.

( N\

Antrieb und Controller werden zusammen als Set verkauft. (Beide ksnnen separat bestellt werden.)

Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist.

Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte:

(D Stellen Sie sicher, dass die Modellnummer des Antriebs-Typenschildes mit der des Controller-Typenschilds tibereinstimmt.
(@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-E/A-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP).

Antrieb ' Controller

%SNC Merkmale 6



Programmierfreie Ausfuhrung serie LECP1
Kein Programmieren erforderlich

Elektrischer Antrieb kann ohne die Hilfe eines PC oder einer Teaching Box eingestellt werden. .

@ Einstolen drPosionsnunmer JEES=SY @) Einstellen der Halteposition IR @) Erfassung ) Sy e

Stellt eine erfasste Nummer fir die Mit den VORWARTS- und Mit der SET-Taste wird die
Halteposition ein. RUCKWARTS-Tasten wird der Antrieb Halteposition erfasst.
max. 14 Positionen auf eine Halteposition bewegt.

Geschwindigkeit/Beschleunigung
16-stufige Einstellung

Anzeige der
Positionsnummer ;
Schalter zur SET-Taste

Positionsauswabhl

Schatter zur
Geschwindig-
keitseinstelllng

Schalter zur
Beschleunigungs-
- enstllng

VORWARTS- und
RUCKWARTS-Tasten

Endstufe, Impulssignale zur Positionierung an beliebiger Position.
Der Antrieb kann liber eine Positioniereinheit des Kunden gesteuert werden.

Touch-Panel

SPS
Zi?;lgic:nler- . - Elektrischer Antrieb
} serie LEFS/LEFB
Schrittmotor-Endstufe

(Impulseingang-Ausfiihrung)
serie LECPA

Befehlssignal fiir die Rickkehr zur Ausgangsposition
Durch dieses Signal erfolgt die Riickkehr zur Referenzposition.

Mit Kraft-Begrenzungsfunktion (Schubkraft/Haltekraft-Betrieb méglich)
Schubkraft/Positionierbetrieb durch Schalten der Signale méglich.

Merkmale 7
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serie LECP6/LECAG6/LECP1/LECPA

. _ Funkton ]

LECP6/LECA6

Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang | Programmierfreie Ausfiihrung

LECP1

Impulseingang-Ausfiihrung
LECPA

Position ‘

Schrittdaten und
Parameter einstellen

* Eingabe des numerischen Werts aus der Controller-Software (PC)
* Eingabe des numerischen Werts aus der Teaching Box

» Auswahl tber die Bedientasten
des Controllers

o Eingabe aus der Controller-Software (PC)
e Eingabe aus der Teaching Box

Schrittdaten-
Einstellung
(Positionierung)

* Direktes Teaching
» Handbetrieb-Teaching

* Eingabe des numerischen Werts aus der Controller-Software (PC)
« Eingabe des numerischen Werts aus der Teaching Box

* Direktes Teaching
» Handbetrieb-Teaching

o Position und Geschwindigkeit werden
per Impulssignal eingestellt.

Zahl der Schrittdaten

64 Positionen

14 Positionen

Betriebsbefehl (E/A-Signal)

Schritt-Nr. (IN*) Eingang = [DRIVE] Eingang

Schritt-Nr. (IN*) nur Eingénge

Impulssignal

Abschlusssignal

(INP) Ausgang

(OUT") Ausgang

(INP) Ausgang

Einstellparameter )

TB: Teaching Box PC: Controller-Software

"Easy ['Normal i . i 5 . :
.. Y. u Sc_:hrlttdaten Impuls_gmgang Programmierfreie
Position Mode" | Mode Eingangsart Ausfiihrung Ausfiihrung LECP1
pc| LECPE/LECAS LECPA 9
Movement MOD | W iner ‘absoluten Posiion” und ener ‘relatven Positon | A o ABS/INC einstellen Fester Wert (ABS)
Speed Transportgeschwindigkeit | ® | ® [ J In Einheiten von 1 mm/s einstellen. Auswahl aus 16 Stufen
. [Position]: Zielposition In Einheiten von Keine Einstellung erforderlich | Direktes Teaching
Position - e o ® 1001 mm einstellen. ) .
[Schub]: Schub-Startposition Handbetrieb-Teaching
Acceleration/Deceleration | Beschleunigung/Verzogerung wéhrend der Bewegung | @ | @ @ | InEinheiten von 1 mms? einstellen Auswahl aus 16 Stufen
:icnhsrthtetl(lj:;zn- Pushing force |Kraftim Schubbetrieh [ BN [ J In Einheiten von 1% einstellen. | In Einheiten von 1% einstellen. | Auswahl aus 3 Stufen (gering, mitel, hoch)
(Auszug) | Trigger LV Zielkraft wahrend des Schubbetriebs | A | @ @ | InEinheiten von 1% einstellen. | In Einheiten von 1% einstellen. | e Enselungeforech et enpctt Sthtke)
Pushing speed | Geschwindigkeit wahrend des Schubbetriebs = A | @ [ J In Einheiten von 1 mm/s einstellen. | In Einheiten von 1 mm/s einstellen.
Moving force | Kraft wihrend des Schubbetriehs | A | @ ® | Eingestellt auf 100%. | Enyselaimeshedct Netefseeuen s
Area output Bedingungen i des Eschaliendes Berechs-Ausgangesinals | £ | @ @ | InEinheitenvon 0.01 mm einstellen. | In Einheiten von 0.01 mm einstellen.
[Position]: Toleranz zur Zielposition Auf min. 0.5 mm einstellen, | Engestltau unerschiediche Were fr de Keine Einstellung erforderlich
In position A @ [ J e ‘ ) -
[Schub]: Toleranzen des Schubvorgangs (Einheiten: 0.01 mm) ¢inzeien Antiebe) oder mehr (Enen: .01 )
Stroke (+) Hubbegrenzung + x | X ([ ] In Einheiten von 0.01 mm einstellen, | In Einheiten von 1 mm einstellen.
Parameter- | Stroke (=) Hubbegrenzung - x | X o In Einheiten von 0.01 mm einstellen. | In Einheiten von 1 mm einstellen.
a"slellu)ng ORIG direction |EnselindeRetngcerioetrarAsgnggotionmigieh | x| x ® | Kompatibel Kompatibel Kompatibel
uszug — -
indigkett bei Riickkehr in i it inhei i In Einheiten von 1 mm/s einstellen.
ORIG speed Geschwindigkeit bei Riickkehr in die Ausgangsposition = < | X [ ] In Einheiten von 1 mm/s einstellen. Keine Einstellung erforderiich
ORIG ACC Beschleunigung bei Rickkehr in die Ausgangsposiion | X | x o In Einheten von 1 mmis? einstellen. | In Einheiten von 1 mm/s einstellen.
Wiend der Schater edrickt gehalen wird, | Wvend der Schaltr gecri! gehalen wird, | Halten Sie die MANUELLE Taste (D)
JOG [ BN @ | kamderkontinuieriche Betrich bei Kann der koninuieriche Belrieb bei flr konstanes Senden gecflck! (Geschwindighel
Einstelgeschindigheitgetestetwerden. | Einstellgeschwinaigheit getestet werden. entspricht dem spezffzierien Wer
Der Betrieb bei Einstelntferung und - Der Betrieh bel Einstellenfernung und - Driicken Sie die MANUELLE Taste (DQ)
MOVE x | @ o Geschwindighet ausgehend von deraktuellen | Geschwincigheit ausgehend von der aktuellen 1 enma fir den Bemessungsbetib (Geschwindigt,
Test Pogiion kann gestestet werden. Postion kann gestestet werden. Bemessung sind spezifizierte Werte)
Return to ORIG (BN J [ J Kompatibel Kompatibel Kompatibel
. s )
Test drive 22 E 00 ST ARTET ® | ® |Kuinieicter| Kompatibel Nicht kompatibel Kompatibel
Schrittdaten Betie)
Forced output | ON/OFF des Ausgangs kann gefestet werden. | < | X [ J Kompatibel Kompatibel
Aktuelle Position, aktuelle Geschwindigkeit,
DRV mon aklue!!e Kraft und spezifizierte Schrittdaten-Nr. | @ | @ [ J Kompatibel Kompatibel Nicht Kompatibel
Uberwachen kann iberwacht werden.
In/Out mon e e | ® | Kompatibel Kompatibel
Ausgéange kann {iberwacht werden.
ALM Status Aktueller Alarm kann bestétigt werden. [ BN J [ J Kompatibel Kompatibel Kompatibel (Alarmgruppe anzeigen)
ALM Log record | InderVergangenheitereugter Alam kamn bestiigtwerden, = x| X [ ] Kompatibel Kompatibel
Datei o Kompatibel K tibel
Save/Load X | X pati ompatibe Nicht Kompatibel
Sonstige | Language b R P G L [ BN o Kompatibel Kompatibel
wahrend der Installation mdglich.

A: Einstellbar ab TB Ver. 2.5 (Die Angaben zur Version werden auf dem Startbildschirm angezeigt.)

= Die programmierfreie Ausfihrung LECP1 kann nicht mit der Teaching Box oder der Controller-Software verwendet werden.

% S\VC
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Serie LEF

®Elektrischer Antrieb/
Mit Kugelumlauffiihrung

vom Kunden zu stellen

Spannungsversorgung Klasse 2
UL1310 zu verwenden.

@®Antriebskabel*

Controller-Ausfiihrung
LECP6 (Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang)

Anm.) In Féllen, in denen UL-Konformitdt ~ (Zubehdr)

gefordert wird, sind elekirische  verwendbare KabelgréBe
Antriebe und Controller mit einer  AWG20 (0.5 mmd)

Standardkabel
LE-CP-[I-S

®Controller*

vom Kunden zu stellen

SPS

M | Spannungsversorgung
fiir E/A-Signal
24 VDCA™)

®E/A-Kabel
Controller-Ausfiihrung  Bestell-Nr.

LECP6/LECA6 LEC-CN5-[]
LECP1 (programmierifrei) | LEC-CK4-[]

programmierfreie Ausfiihrung

LECP1

Spannungsversorgung - Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang Seite 53]
fir Controller LECP6/LECA6 Anm.) Die Teaching Box, das Controller-Einstellset,
24 VDC A @Spannungsversorgungsstecker das Gateway und die Touch-Bedienschnittstelle

kénnen nicht angeschlossen werden.

@Touch-Bedienerschnittstelle (vom Kunden zu stellen)
GP4501T/GP3500T
Hersteller: Digital Electronics Corp.

pl‘[l-fBCE Cockpit-Elemente  konnen

for the best interface kostenlos iiber die Pro-face-

LECAG (Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang)

LECP1 (programmierfreie Ausfiihrung)

LE-CP-[J-S

Die Markierung *: Kann in den “Bestellschlissel”

fir den Antrieb integriert werden.

@®Teaching Box

(mit 3 m-Kabel)

Bestell-Nr.: LEC-T1-3JG[]

Merkmale 9

Robotikkabel Webseite  heruntergeladen
LE-CP-[] werden. Mit der Verwendung
LE-CA-OJ von Cockpit-Elementen kann

die Einstellung tber die
LE-CP-U] Touch-Bedienerschnittstelle

vorgenommen werden.

@Controller-Einstellset
Controller-Einstellset
(Kommunikationskabel, Umsetzer und USB-Kabel sind inbegriffen.)
Bestell-Nr.: LEC-W2

Kommunikationskabel@-----------
(83m)

--------- @USB-Kabel
(A-miniB-Ausflhrung)
(0.3 m)

Anm.) Kann nicht mit der programmierfreien Ausfiihrung verwendet werden (LECP1).



Elektrischer Antrieb

vom Kunden zu stellen

@®Elektrischer Antrieb/
Mit Gleitflihrung __

SPS

M | Spannungsversorgung
fiir E/A-Signal
24 VDC Am)

Anm.) In Féllen, in denen UL-Konformitét gefordert
wird, sind elekirische Antriebe und
Endstufen mit einer Spannungsversorgung
Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

@®Endstufe* --@E/A-Kabel

Endstufenausfiihrung  Bestell-Nr.
LECPA LEC-CL5-[]

vom Kunden zu stellen

Spannungsversorgung
fiir die Endstufe
24 vbCc A @Spannungsversorgungsstecker
Anm.) In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert (Zubehor)
wird, sind elektrische Antriebe und Endstufen verwendbare KabelgréBe
mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 AWG20 (0.5 mm?)
UL1310 zu verwenden.

@Antriebskabel* I

Endstufenausfiihrung  Standardkabel = Robotikkabel
LECPA (Impulseingang-Ausfiihrung)| LE-CP-[1-S LE-CP-[]

Die Markierung *#: Kann in den “Bestellschlussel”
fur den Antrieb integriert werden.

@Teaching Box
(mit 3 m-Kabel)
Bestell-Nr.: LEC-T1-3JG0J

@Controller-Software
Kommunikationskabel (mit Umsetzer)
und USB-Kabel sind inbegriffen.

Bestell-Nr.: LEC-W2

--------- @USB-Kabel
(A-miniB-Ausfuhrung)

%SNC Merkmale 10



Serie LEF

Systemkonstruktion/Feldbusnetzwerk

SPS Gateway-Einheit (GW) B m

Kund
S::l)':tg::te‘lel?) Verwendbare Feldbusprotokolle: :

' - Seite 47
Ce-Link Ver. 2.0 ®Controller-Software
Spannungsversorgung DeviceNet™ g (Kommunikationskabel und USB-
ger Gateway-Einheit PROFIBUS DP Osvc Kabel sind inbegriffen.)
y EtherNet/IP™ Bestell-Nr.: LEC-W2
24 VDC A1) therNe

Spannungs-
Versorgung

@Kommuni-
kationskabel

@Spannungs-
Feldbusnetzwerk versorgungs-@ 2u CN4
(Zubehdr)
®Kommuni- = .|
-
(Zubehor): 2 -¥
% CC-Link Ver. 2.0

> stecker -
-
0] a
- H Ar
kationsstecker |} zuCN3 |5

nur DeviceNet™

USB-Kabel® =~ pc
zu CN2 (A-miniB- (vom Kunden

Ausfuhrung) bereitgestellt)

@®Teaching Box BEXH
(mit 3 m-Kabel)
Bestell-Nr.: LEC-T1-3EGO

®Kommunikationskabel
LEC-CG1-[1

----@Kabel zwischen
Verzweigungen
LEC-CG2-[]

@®Endwiderstand-
Stecker 120 Q
LEC-CGR

i @ Abzweiganschluss YT

LEC-CGD

----@Kommunikationskabel
LEC-CG1-J

@Controller @Controller

Verwendbare Feldbusprotokolle A

angeschlossen werden konnen
@S - -Li
pannungs AAAnC- CC-Link Ver. 2.0 12
Ll DeviceNet™ 8
il PROFIBUS DP 5
(Zubehér)
@Spannungs- EtherNet/IP™ 12
versorgungs- .
stecker 7u CN1 2u CN1 Kompatible Controller
Zubehor
: ) Spannungsversorgung Spannungsversorgung Schrittmotor-Controller serie LECP6
des Controllers “™ des Controllers ™™
Servomotor-Controller .
(24 VDC) serie LECA6
Anm.1) SchlieBen Sie die 0 V-Klemmen sowohl fiir
die Spannungsversorgung des Controllers
1 I als auch der Gateway-Einheit an.
In Féllen, in denen UL-Konformitat
_ N gefordert wird, sind elektrische Antriebe
@Elektrischer Antrieb/ und Endstufen mit einer Spannungsversor-
Mit Gleitfiihrung gung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.
: / _ '
|
Merkmale 11
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Elektrischer Antrieb

Endstufe AC-Servomotor

Serie LECS[ I-Liste

Serie LECSI[ |

Serie

kompatibler Motor Steuerung Anwendung/ kompatible
(100/200 VAC) Funktion Option
Anm. 1) direkter Anm. 2) ft
100 W 200 W 400 W position- Impuls Netzwerk- | | Synchron LEC-?/I%-S‘:\IIE?I'I'SPZZ 1
leren eingang

bis zu
7 Positionen

=k 01000
LECSA ?.Ei' |

(Impulseingang-Ausfihrung/
Positionierausfiihrung)

I
(<))
T
o
(3)
=
11]
L
©
e
c
(]
£
(<))
S
S
=

LECSB

bis zu
255 Positionen

Q 0(0| O

Absolut-Encoder

LECSC

CC-Link
Ver. 1.10

o

LECSS

(SSCNET llI-Ausfuhrung)
Kompatibel mit dem Servosystem-
Controller-Netzwerk

von Mitsubishi Electric

SSCNET Il

o

Anm. 1) Bei der Positionierausfiihrung muss die Einstellung gedndert werden, damit sie mit den max. Schaltpunkten betrieben wird.

Die Einstellsoftware (MR-Konfigurator) LEC-MR-SETUP221 ist erforderlich.
Anm. 2) Erhaltlich, wenn ein Mitsubishi-Positioniermodul fir die Master-Anlage verwendet wird.

SvVC

N

Merkmale 12



Serie LEY

Endstufe AC-Servomotor Serie LECS]

Servoeinstellung mit Autotuning

automatische Resonanzfilterfunktion

« Unterdriickt hochfrequente
Resonanzen

>
e

Einschwingzeit Einschwingzeit

4

Geschwindigkeit
v
Geschwindigkeit

1
1
1
1
1
1
1
é

Zeit

automatische Vibrationsunterdriickung

« Unterdriickt automatisch die
Niederfrequenzvibrationen der
Maschine (bis 100 Hz)

Mit Anzeige zum Einstellen der Funktionen

One-Touch-Einstelltaste s 1] Anzeige

One-Touch-Servoeinstellung\.o Zeigt Uberwachung, =
Parameter, Alarm an

Anzeige /-

Zeigt Uberwachung, ] . Einstellungen /

Parameter, Alarm an

CNP1

Steuerung der
Parametereinstellungen,
Uberwachungsanzeige usw.
mithilfe von Drucktasten

Einstellungen

Steuerung der
Parametereinstellungen,
Uberwachungsanzeige usw.
mithilfe von Drucktasten

(mit gedffneter Frontabdeckung)

LECSB

Anzeige Anzeige

Zeigt den Kommunikationssta-\ 3 3 Zeigt den KommunikationN == Sdoaog

tus mit der Endstufe, dem status mit der Endstufe und

Alarm und die Punkte- dem Alarm an.

Ta-bellen-Nr. - . M . . Einstellungen 3

Einstellungen : =
Schalter zur Auswahl der 32 A

. RO
Zur Steuerung der Ubertragungsrate, el Achse und zum Umschalten

Stationsnummer und der Zahlung (mit gedffneter Frontabdeckung) in den Testbetrieb (mit gedffneter Frontabdeckung)
der belegten Stationen. LECSC LECSS
Merkmale 13
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Elektrischer Antrieb

System-Aufbau )

Kompatibel mit Inkremental-Encoder Serie LECSA

vom Kunden bereitgestellt ©Option

(Impulseingang-Ausfihrung/Positionierausfihrung) gpa”:"]'“lgsveri°rgung Einstellsoftware m
i troni )
. Spannungs- egelele (MR Configurator™)
vom Kunden bereitgestellt
om Kunden bereitgeste ng’jg{sgc“hgqtsksrggke’ Endstufe 24VDC Bestell-Nr.: LEC-MR-SETUP221E
Spannungsversorgung (Zubehér) G - |
einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz) i Lgcsieat
200 bis 230 VAC (50/60 Hz) 0 “;“s‘]m
L) = —= Spannungs
SISACUIN Seite 123 u i versorqungssz_ecaer _
externer Bremswiderstand [= ™= = = = = & Regelelektronik = Bestellen Sie das USB-Kabel
Bestell-Nr.: LEC-MR-RB-] (Zubehér) (Bestell-Nr.: LEC-MR-J3USB)
- fiir die Verwendung dieser
Software separat.
‘Motorkabel Seite 123

Standardkabel Robotikkabel
LE-CSM-S10J LE-CSM-RCOI
@®Motorbremsenkabel EEIRER]
Standardkabel Robotikkabel
LE-CSB-S[] LE-CSB-RCJ

elektrischer Antrieb

Ausflihrung mit EEE R

Kompatibel mit Absolutwertgeber Serie LECSB

(Impulseingang-Ausfiihrung)

Linearflihrung Riemenantrieb
Kugelumlaufspindel serie LEFB +»4

- -
Serie LEF% 220 R

“.Jj'

% g
‘Encoderkabelm

Standardkabel Robotikkabel

LE-CSE-S[10J LE-CSE-RCIJ

ED I—.USB-Kabelm
Bestell-Nr.: LEC-MR-J3USB

OOption EATTRPH]
E/A-Stecker
Bestell-Nr.: LE-CSNA

vom Kunden bereitgestellt

SPS (Positioniereinheit)
[Spannungsversorgunﬂ

fiir E/A-Signal
24VDC

vom Kunden bereitgestellt

Spannungsversorgung
einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz)
200 bis 230 VAC (50/60 Hz)

dreiphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)

© Option

Bestell-Nr.: LEC-MR-RB-[]

OMotorkabel EXSFT
Standardkabel Robotikkabel
LE-CSM-SJ LE-CSM-RCOJ

®Motorbremsenkabel FEICRER]
Standardkabel Robotikkabel
LE-CSB-S[1J LE-CSB-RCOJ

externer Bremswiderstand [* ™ ™ = = = ==

Spannungs-

p Seite 118
versorgun?sstec er

Hauptschaltkreis

Regelelekronik i
(2ubehdr)  FETE_] i

(Zubehor)

Spannungs- R
versorgungsstecker

USB-Kabel FECRE] ©Option
Endstufe Bestell-Nr.: LEC-MR-J3USB
Einstellsoftware FCREY
(MR Configurator™)
Bestell-Nr.: LEC-MR-SETUP221E
o - B
% =—@analoger i
- Monitorausgang
C RS | Bestellen Sie das USB-Kabel

(Bestell-Nr.: LEC-MR-J3USB)
fur die Verwendung dieser
Software separat.

(=}

Elektrischer Antrieb
Ausfiihrung mit

g © Option ENTSER

E/A-Stecker
Bestell-Nr.: LE-CSNB

Linearfiihrung Riemenantrieb sée%kef:"
Kugelumlaufspindel — Serie LEFB | (Zubehdr)
Serie LEFS £y s vom Kunden bereitgestellt
o ; i
> P : SPS (Positioniereinheit)
¢ bt Spannungsversorgung
fiir E/A-Signal

‘Encoderkabel |Seite 123] 24 VDC

Standardkabel Robotikkabel Batterie (Zubehor) m_f

LE-CSE-SCO | LE-CSE-RLD Bestell-Nr.: (LEC-MR-J3BAT)

Merkmale 14
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Serie LEF Elektrischer Antrieb

System-Aufbau )

Kompatibel mit Absolutwertgeber Serie LECSC

(CC-Link-Ausfihrung) Endstufe
vom Kunden bereitgestellt Spannungs- P USB-Kabel EX%EA ©Option
"°’s°r9“"?ss‘e°ker Bestell-Nr.: LEC-MR-J3USB
Spannungsversorgung Hauptschaltkreis -
einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz) Zllesiiier Einstellsoftware FTICREY

200 bis 230 VAC (50/60 Hz)
dreiphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)

©Option

Bestell-Nr.: LEC-MR-RB-J

externer Bremswiderstand [* ™ ™= = = = =i

‘Motorkabelm BSE :
Standardkabel Robotikkabel Spannungs- FTREET CC-Link-Stecker
LE-CSM-SCOI LE-CSM-RCC Vgrsorqu[g]gs : (Zubehdr)

@ Motorbremsenkabel EEICRPE] ?;gﬂ:ﬁ'g?“'k : g ‘_
Standardkabel Robotikkabel | | =~ &
LE-CSB-SCIJ LE-CSB-ROC]

|-

(MR Configurator™)
Bestell-Nr.: LEC-MR-SETUP221E

RS-422-Kommunikation

e seite 123

Elektrischer Antrieb E/A-Stecker
Ausfiihrung mit stecker Bestell-Nr.: LE-CSNA
Linearflihrung Riemenantrieb (Zubehdr)
Kugelumlaufspindel  serie LEFB vom. Kunden
Serie LEFS - >4 bereitgestellt
i o SPS (CC-Link-Master-Einheit)
%GI 5 gf; _T Spannungsversorgung
Batterie (Zubehor) FEICREL fiir E/A-Signal
‘ Encoderkabel EXT%ER Bestell-Nr.: (LEC-MR-J3BAT) 24 VDC
Standardkabel Robotikkabel
LE-CSE-S[10J LE-CSE-RCIJ
Kompatibel mit Absolutwertgeber Serie LECSS USB-Kabel TS0 ©Option
(Ausfhrung SSCNET Il) Bestell-Nr.: LEC-MR-J3USB
Spannungs- i
vom Kunden bereitgestellt versorgun sstecker Endstufe Ii;lr;‘s(t:eu?oftwal% Seite2
Hauptschaqtkrms : ( on 'Igurator )
Spannungsversorgung (Zubehor) Bestell-Nr.: LEC-MR-SETUP221E
einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz)
200 bis 230 VAC (50/60 Hz)
dreiphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz) SEi
=] &
OOpton (PR EHEN
externer Bremswiderstand [* ™ = = = = =1 = g_
Bestell-Nr.: LEC-MR-RB-[] - =Ei LU
[ [— O Option FXERPY]
© Motorkabel EXTXFR E mmmlE - E/A-Stecker
Standardkabel Robotikkabel ‘7 Elel— 5({1_Bestell-Nr.: LE-CSNS
LE-CSM-S10J LE-CSM-RCOI Spannungs-
©® Motorbremsenkabel EERER versorgungsstecker CN1A
Standardkabel Robotikkabel Regelelektronik Sp—
LE-CSB-SCO LE-CSB-ROO (Zubehdr) 75 gj : _
CN1A
Elektrischer Antrieb ‘ : E
Ausfihrung mit Motor : :
. . : ) Stecker © Option EETRER) m
Linearflihrung Riemenantrieb (Zubehér) SSCNET IlI-
Kugelumlaufspmdel serie LEFB
Serie LEFS >4 Glasfaserkabel vom
pe P Bestell-Nr.: LE-CSS-[] Kunden
. e l bereitgestellt
QI L = SPS (Positioniereinheit/
f Bewegungs-Controller)
‘ Encoderkabel EEITRER Battere (Zubert) EFSEREX] Spann sversorgung
Standardkabel Robotikkabel Sesitel Al (LS Rz E?A- |gnal
LE-CSE-S[10J LE-CSE-RCJ

Merkmale 15
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gelumlauffiihrung (_AC-Servomotor)

Ausflihrung mit Linearfiihrung Ausfiihrung mit Linearfiihrung  Ausfiihrung mit Linearfiihrung Ausflihrung mit Linearfiihrung
Kugelumlaufspindel Riemen Kugelumlaufspindel Riemen '
Serie LEFS serie LEFB gl serie LEFS _~ Serie LEFB

Reinraumausfiihrung / " Reinraumausfiihrung
> N i

>

CAT.ES100-87

serie LEFS serie LEFB serie LEFS serie LEFB
. max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub

GroBe GroBe GroBe GroBe

[kal [mm] [ka] [mm] [ka] [mm] [kal [mm]

16 10 bis 500 16 1 bis 1000 25 20 bis 600 25 5 bis 2000
25 20 bis 600 25 5 bis 2000 32 45 bis 800 32 15 bis 2500
32 45 bis 800 32 14 bis 2000 40 60 bis 1000 40 25 bis 3000
40 60 bis 1000

Ausfiihrung mit hoher Steifigkeit und Kugelumlauffiihrung Gleitfilhrung oder Kugelfiihrung

Kugelumlaufspindel Riemen Riemen
Serie LEJS serie LEJB serie LEL . _

CAT.ES100-101

CAT.ES100-104

serie LEL25M serie LEL25L
serie LEJS Serie LEJB Gleitlager Kugelfiihrung
.. » | max. Nutzlast Hub .. » | max. Nutzlast Hub . . Nutzlast Hub
GréBe GroBe .o | max. Nutzlast  Hub max. Nutzlas u
Tkg] [mm] [kg] [mm] GroBe gl | mmml %P kgl | [mm]
40 55  |200 bis 1200 40 20 200 bis 2000 25 3 bis 1000 25 5 bis 1000
63 85 300 bis 1500 63 30 300 bis 3000

Elektrischer Zylinder

Grundausfiihrung axiale Motorausfiihrung mit Kolbenstangenfiihrung  Ausfiihrung mit Fiihrung/
Serie LEY

Staub- und Strahlwasserschuz

serie LEYCID serie LEYG axiale Motorausfiihrung

< .
Staub- und Stiaiwasserschutz 4 \ serie LEYGLCID

Serie LEY serie LEYG

GréBe Schubkraft Hub GroBe Schubkraft Hub
[N] [mm] [N] [mm]
16 141 bis 300 16 141 bis 200
25 452 bis 400 25 452 bis 300
32 707 bis 500 32 707 bis 300
40 1058 bis 500 40 1058 bis 300
AC-Servomotor
Grundausfiihrung axiale Motorausfiihrung mit Kolbenstangenfiihrung Ausfiihrung mit Fiihrung/
Serie LEY serie LEYLID serie LEYG axiale Motorausfiihrung

serie LEYGLID

Staub- und Strahiwasserschutz Staub- und Strahiwasserschutz

Serie LEY serie LEY serie LEYG serie LEYG
L Schubkraft Hub " Schubkraft Hub " Schubkraft Hub . Schubkraft Hub
GroBe GroBe GroBe GroBe
[N] [mm] [N] [mm] [N] [mm] [N] [mm]
25 485 bis 400 25 485 bis 400 25 485 300 25 485 300
32 588 bis 500 32 736 bis 500 32 588 32 736
63 1910 bis 800
Y
% S\VC Merkmale 16



CAT.ES100-78

CAT.ES100-77

Kompaktausfiihrung serie LES

Grundausfiihrung
serie LESHCIR

<

symmetrische Ausfiihrung
serie LESHCIL

hochsteife Ausfiihrung serie LESH

Grundausfiihrung symmetrische Ausfiihrung
serie LESHCIR serie LESHCIL

B max. Nutzlast Hub axiale Motorausfiihrung B max.Nutzlast | Hub axiale Motorausfiihrung
GroBe [kg] [mm] serie LESHCID GroBe [kg] [mm] Serie LESHCID
8 1 30, 50, 75 8 2 50, 75
30, 50 16 6 50, 100
16 8 75, 100 25 9 50, 100
25 5 30, 50, 75 150
100, 125, 150
Miniaturausfiihrung Schwenktisch
Kolbenstangenausfitlhrung  mit Schlitten S — Grundausfiihrung Préazisionsausfiihrung
serie LEPY serie LEPS serie LER serie LERH

serie LEPY serie LEPS
.. » | max. Nutzlast Hub ..o | max.Nutzlast| Hub
GroBe kg] [mm] GroBe kg] [mm]
6 1 6 1 25
10 2 25, 50,75 10 2 50

Elektrische Greifer

2-Finger-Ausfiihrung
Serie LEHZ

2-Finger-Ausfiihrung
mit Staubschutzabdeckung
serie LEHZJ

serie LER
fihrung | Drehmoment | fihrung | Drehmoment
10 0.2 0.3
30 0.8 1.2 420 280
50 6.6 10

2-Finger-Ausfiihrung
Langhub
Serie LEHF

3-Finger-Ausfiihrung
serie LEHS

serie LEHZ serie LEHZJ serie LEHF serie LEHS
GroBe max. Haltekraft [N] |Hub/ beidseitig max. Haltekraft [N] Hub/ max. Hub/ max. Haltekraft [N] Hub/
t| kompakt | [mm] GréBe |Grund- kompakt beidseitig GroBe | Haltekraft | beidseitig GréBe |Grund- kompakt beidseitig
10 1 6 4 ausf, [mm] [N] [mm] ausf, [mm]
16 8 6 10 14 6 4 10 7 16 (32) 10 5.5 3.5 4
20 40 o8 10 16 8 6 20 28 24 (48) 20 22 17 6
25 14 20 40 28 10 32 120 32 (64) 32 90 — 8
32 130 — 22 25 14 40 180 40 (80) 40 130 — 12
40 | 210 — 30 Anm.) ( ): Langhub
Merkmale 17 2 SNC



: Controller/Ends )

Controller T —

Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang
fir Schrittmotor
serie LECP6

Motortyp

Schrittmotor

serie LEC-G

Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang

Programmierfreie Ausfiihrung

flr Servomotor
serie LECA6

Motortyp

DC-Servomotor

- f
(87 3

Ehaw
w =
(S

Serie LECP1

Motortyp

Schrittmotor

e

Impulseingang-Ausfiihrung
serie LECPA

Motortyp

Schrittmotor

Gateway-Einheit

Feldbuskompatible Gateway-Einheit (GW)

Unterstiitzte Feldbusprotokolle

CCu-ink

Dem

—
EtherNet/IP=>

max. Anzahl der Controller,
die angeschlossen werden kdnnen

12

8 5

12

. _ Endstufe ]
Endstufe AC-Servomotor

Endstufe AC-Servomotor

Impulseingang-Ausfiihrung/
Positionierausfiihrung

serie LECSA
(Inkremental- -

Ausfiihrung) = %l

i
I
=l 2
-l’f! .-.'I'

Motortyp

AC-Servomotor

Impulseingang-Ausfiihrung

serie LECSB
(Absolut-
Ausfiihrung)

Motortyp

AC-Servomotor

CC-Link-Ausfiihrung mit
direkter Eingabe
serie LECSC
(Absolut-
Ausfiihrung)

Motortyp

AC-Servomotor

O
g

SSCNET IllI-Ausfiihrun
serie LECSS =
(Absolut- i
Ausfiihrung)

Motortyp

AC-Servomotor

Merkmale 18



Elektrischer Antrieb Serie LEF

Antiebs- m Ges.chvyin- ISchrauben- Pgsitions- Controller/
Wiederho | Emdstufen-
methode M serie
, 9 | 2 |1obis500 10 |
LEFS16 | 100 bis 400 :
10 | 4 |sbis250| 5 | Serie
_ 20 | 7.5 |12bis500] 12 | -
LEFS25 | 100 bis 600 :
. 20 | 15 |6bis2s0| 6 | Serie
Schrittmotor 20 | 10 | ) | | LECP1
16 bis 500, 16
Kugelum- LEFS32 | 100 bis 800
laufspindel 45 | 20 |8bis2s0| 8 | 1002 | Sere | guies
(v e LEFS40  |200bis 1000 — B T Lecea | =
envendoarin Renraume IS
s 60 | 23 |10bis250] 10 |
7 | 2 [1obis500 10 |
LEFS16A | 100 bis 400 ,
DC- 10 | 4 |5bis250| 5 | Serie
S 11 | 25 [12bis500 12 | LEGAE
LEFS25A | 100 bis 600 ,
18 | 5 |6bis250| 6 |
LEFB16 | 300bis 1000, 1 48 bis 1100 Serie
LECP6
schrtmotor | LEFB25 | 300bis2000] 5 | — |4gbis1400] 48 e
Riemen- Serie | Seite 28
antrieb LEFB32 | 300bis2000| 14 48 bis 1500 +0.1 LECPA
. | LEFB16A| 300bis 1000 1 )
o Dct | - | | _ 48bis 2000 48 )
ervomotor| | EFB25A | 300bis2000) 2 | LECA6
Controller/Endstufe LEC
kompatibler |Versorgungs-| _ Paralleler Ein-/Ausgang | ppzap) ger
l I Motor spannung m Positionen
LECP6 | Schrittmotor 11 Eing 13 Ausas
. ingénge usgénge
Ausfiihrung 24 VDC
’ 9 mit Schrittdaten- +109 | (OPtokoppler- | (Optokoppler 64
. Isolierung) Isolierung)
Eingang || ECA6| Servomotor
LECP6 LECA6
Seite 37
Lo 6 Eingénge 6 Ausgange
programmierfreie Schrittmot 24 VDC ) _
AT LECP1 ChIitmotoR 8 S e (Optqkoppler (Optqkoppler 14
Isolierung) Isolierung)
. 5 Eingénge 9 Ausgéange
Impulseingang- Schrittmot 24 VDC _ _ .
e LECPA| Schrittmotor oo (Optokoppler- | (Optokoppler.
Y. Isolierung) Isolierung)
=
LECP1 LECPA
Ubersicht 1

O
g




Variantenubersicht '
Elektrischer Antrieb (LGP serie LEF

iebs- m indel-| Positions- | Controller/
Ir-\nnettr':il:’i igkei i Wiederhol- | Endstufen-
vertikal jgkef serie
20

8 | mAx.900| 12
LEFS25S | 100 bis 600 | | | | Serie
Kugelum- 20 | 15 | max.450| 6 | LECSA
laufspindel _ 40 | 10 |maAx.1000| 16 |
LEFS32S | 100 bis 800 +0.02 | Serie |Seite72
s 45 | 20 | max.500| 8 | e
Lenvendbar in Reinaumen
EEEEED ) envomotr 50 | 15 |max.1000| 20 |
LEFS40S | 200 bis 1000 | | | Serie
60 | 30 | mAx.500| 10 | e
LEFB25S [300bis 2000 5 |
Riemen- . Serie :
vy LEFB32S|300bis 2500 15 | — |MAX.2000| 54 | #0.08 | ZZC|Seie100
LEFB40S [300bis 3000 25 |

Endstufe LEC

kompatibler |Versorgungs-|  Paralleler Ein-/Ausgang | a0 ger
Motor spannung m Positionen

Impulseingang- 6 Eingénge 4 Ausgange
Ausfihrung | LECSA (Optokoppler- | (Optokoppler- 7
(fiir Inkremental-Encoder) Isolierung) Isolierung)
Impulseingang- 100bis120vAc | 10 Eingénge 6 Ausgénge
_Ausfithrung | LECSB (50/60 Hz) | (Optokoppler- | - (Optokoppler- —
(fiir Absolut-Encoder) AC-Servomotor |200tis 230VAC Isolierung) Isolierung) S 11
CC-Link mit (100/200/400 W) | (50/60 Hz) 4 Eingénge 3 Ausgénge
direktem Eingang| LECSC (Optokoppler- | (Optokoppler- | 255
(fiir Absolut-Encoder) Isolierung) Isolierung)
SSCNET I 4 Eingénge 3 Ausgénge
Ausfihrung | LECSS (Optokoppler- | (Optokoppler- —
(fiir Absolut-Encoder) Isolierung) Isolierung)
% SvVC Ubersicht 2
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel/Serie LEFS Riemenantrieb/Serie LEFB

Modellauswahl

Auswahlverfahren

; .-'=_’:_'-\- ‘:‘: "‘ é.»:"‘s_q
e _ _,....* 'v

e

Uberpriifen Sie das Verhiltnis

m Zykluszeit.

Uberpriifen Sie die

Priifen Sie das zulédssige

Nutzlast - Geschwindigkeit. Moment.
Auswahlbeispiel
Betriebs- rOG icht des Werkstucks: 5 [kg] e Werkstlckanbaubedi ] [TTTTTTTI
. ewic es VVerkstucks: g erkstuckanbaubedingung:
bedingungen S 20 =¥/ Steigung 6: LEFS25B-1
e Geschwindigkeit: 300 [mm/s] W \
e Beschleunigung/Verzégerung: 3000 [mm/s?] g E’ 15 ‘\
=] \|
e Hub: 200 [mm] ] . =
fl [ G 10
eEinbaulage: horizontal aufwarts 0 ] N
L J 2 \
5 Steigung 12:—
) LEFS25A
m Uberpriifen Sie das Verhltnis Nutzlast - Geschwindigkeit <Geschwindigkeit-Nutzlast-Diagramm> (Seiten 3 und 4 N

L1

Wabhlen Sie auf der Grundlage des Werkstickgewichts und der Geschwindigkeit das
geeignete Modell aus dem <Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm> aus.

Auswahlbeispiel: Die Serie LEFS25A-200 wird voriibergehend gewdhlt, auf
Grundlage des Diagramms auf der rechten Seite.

Uberpriifen Sie die Zykluszeit
Ermitteln Sie die Zykluszeit anhand
des folgenden Berechnungsbeispiels.
Zykluszeit:

T wird aus folgender Gleichung ermittelt.

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

®T1: Beschleunigungszeit und T3:
Die Verzdgerungszeit kann aus
folgender Gleichung ermittelt werden.

T1=V/al[s]| [T8=V/a2]s] ]

®T2: Die Zeit bei konstanter Drehzahl kann

aus folgender Gleichung ermittelt werden.
_L-05-V-(T1+T3)
- v

T2 [s]

©T4: Die Einschwingzett ist von Bedingungen wie
Motortyp, Last und Positionierung der Schrittdaten
abhéngig und kann variieren. Berechnen Sie
daher die Einschwingzeit bitte unter
Beriicksichtigung des folgenden Wertes.

Prifen Sie das Fiihrungsmoment

Mep
YR

m

_—

Auf der Grundlage des obigen Ergebnisses
wird das Modell LEFS25A-200 gewahit.

= Falls Schrittmotor und Servomotor nicht Ihre Spezifikationen erflllen, ziehen Sie bitte auch die Spezifikationen des AC-Servomotors in Betracht (Seite 71).

2

Berechnungsbeispiel)
T1 bis T4 kdnnen wie folgt ermittelt werden.

T1 = V/a1 = 300/3000 = 0.1 [s],
T3 = V/a2 = 300/3000 = 0.1 [s]
_L-05-V-(T1+T3)

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

Dementsprechend wird die Zykluszeit

wie folgt berechnet.

T=T1+T2+T3+T4
=0.1+0.57+0.1+0.2

=0.97 [s]
2,000 —
s
E 1,500 i
E A )
- H \10‘00mm‘/s\
& 1,000 —hk—>< 3000 mmis?
§ Ky
= * N
S 500 ZaNE
5000 mm/s? "+, 7
0
0 5 10 15 20
Nutzlast [kg]

ZSNC

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

<Geschwindigkeit-Nutzlast-Diagramm>
(LEFS25/Schrittmotor)

L

—
a2

e N

Zeit

. s]

al
1/

Geschwindigkeit: V [mm/s]

T1 T2 T3 |T4

~

: Hub [mm]
--- (Betriebsbedingungen)

V: Geschwindigkeit [mm/s]

--- (Betriebsbedingungen)
al: Beschleunigung [mm/s?]

--- (Betriebsbedingungen)
a2: Verzoégerung [mm/s?]
--- (Betriebsbedingungen)

T1: Beschleunigungszeit [s]
Zeit bis zum Erreichen der
Einstellgeschwindigkeit

T2: Zeit bei konstanter Drehzahl [s]
Zeit, in der der Antrieb bei
konstanter Drehzahl l1auft

T3: Verzdégerungszeit [s]
Anhaltezeit aus einem Betrieb mit
konstanter Drehzahl

T4: Einschwingzeit [s]
Zeit bis zum Erreichen der Endlage




Modellauswahl Serie LEF

=
[
=
3
. . . . . <
Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung) 3
. o
SChrlttmOtor = Die folgende Grafik zeigt die Werte bei einer Bewegungskraft von 100%. =
LEFS16/Kugelumlaufspindel
. . (2]
horizontal vertikal LL
T}
12 12 5
] 5|
10 | Steigung 5: LEFS16B. 10 E
2 s S N 2 8 %
= = T
~ n_Stei 10: LEFS16A _| = 2
N S N g
5 4 S ! Steigung 5: LEFS168 ) E
o T
2 2 >l | Steigung 10: LEFS16A w
. 9 -~
0 0 L
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s] L
LEFS25/Kugelumlaufspindel QL
- : 00
horizontal vertikal o]
T T T -
20 \\ ~ Steigung 6: LEFS25B 20
_ s _ Q@
2 15 % 2 15 * ~Steigung 6: LEFS25B ($)
2 N z Y L
o I \ .|
2 10 g 10 v
N N :
] e A
=z b
< 5 \\ Steigung 12: LEFS25A 5 \\s\ o
B Steigung 12: LEFS25A O
~—— S [1T]
0 0 -l
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s] <
LEFS32/Kugelumlaufspindel 5]
. . Ll
horizontal vertikal -
50 T 50 —
=~ Steigung 8: LEFS32
40 O 40
- N —
g A g B
30 30
z \\\\\\ > L_IIJ
(2] (2]
g 20 - \‘ Steigung 16: LEFS32A— T‘,; 20 + Steigung 8: LEFS32B
=] \ =) N S
P4 ~ b4 AR 2
10 ™ 10 p IR E
SIS Steigung 16: LEFS32A 5
0 0 = | [ 4*1 LI)
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600 <
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s] m
L
LEFS40/Kugelumlaufspindel -
horizontal vertikal
—
60 ¥~ Steigung 10 60 p——
\ L]
50 50
5 3 5 %
2 S =
= 40 3 . = 40 Nt
8 a0 k N Steigung 20 2 30 -
N \\ N\ N —
Z 20 ~ \\ Z 20 S 28
\ NG v Steigung 1 £ Z
10 N 10 = L5
N = £e
0 0 8 2
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600 a5
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]




Serie LEF

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Flihrung)

DC-Servomotor

LEFS16A/Kugelumlaufspindel

= Die folgende Grafik zeigt die Werte bei einer Bewegungskraft von 250%
(Servomotor) und 100% (Schrittmotor (Servo 124 VDC)).

horizontal vertikal
12 12
10 Steigung 5: LEFS16AB 10

Steigung 10: LEFS16AA™|

Nutzlast: W [kg]
(o))

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

Nutzlast: W [kg]
(o))

4 Steigung 5: LEFS116AI13

[
2 Steigung 10: LEFS16AA

[

) EEEEEN

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

LEFS25A/Kugelumlaufspindel

horizontal vertikal

20 [ L[ ]] 20

=T TTT[ 7" T Steigung 6: LEFS25AB

= . =
g 10 Steigung 12: LEFS25AA g 10
N N
=} >
P4 P4

5 5 Steigung 6: LEFS2‘5A|‘5
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0 0 [

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

Schrittmotor DC-Servomotor
LEFB/Riemenantrieb :wenn die Bewegungskraft 100% ist. LEFB/Bandantrieb : wenn die Bewegungskraft 250% ist.
horizontal horizontal
T T 11 10
14 "™\ LEFB32
N
N\
12 8
\\\
= 10 \ S
&, N = 5
z N\ =z
% N %
B N B
N  6[LEFB25 ¥ 4
=2 \ =2
4 N LEFB25
‘\ 2 —_—
2-LEFB16 N N LEFB16
| | |
LT ~ L
0 500 1000 1500 2000 0 500 1000 1500 2000

Geschwindigkeit: V [mm/s]

Geschwindigkeit: V [mm/s]




Modellauswahl Serie LEF
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. . = Diese Graphik zeigt den zuldssigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des Werkstiicks einen Uberhang in eine Richtung aufweist. Wenn ein Uberhang des B8
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Serie LEF

Schlittengenauigkeit
A-Seite
B-Seite—|
lineare Verfahrgenauigkeit [mm] (pro 300 mm)
Modell | (@) Lineare Verfahrgenauigkeit | 2) lineare Verfahrgenavigkeit
C-Seite zu A-Seite D-Seite zu B-Seite

@) LEF16 0.05 0.03

Z LEF25 0.05 0.03

D-Seite LEF32 0.05 0.03

LEF40 0.05 0.03

Anm.) Die lineare Verfahrgenauigkeit schliet nicht die Genauigkeit der Montageflache ein.

Schlittenabweichung (Referenzwert)

0.08

4F32
0.06 e

/ (L =30 mm) |
LEF25

L=25
0.04 ( mm)/ /

LEF16

(L=20 rry // LEF40 /
(L =37 mm)

0.02 // / —

/

0 100 200 300 400 500
Last- W[N]

Abweichung [mm]

Anm. 1) Diese Abweichung wird gemessen, wenn eine Aluminiumplatte von 15 mm auf dem Schlitten montiert und fixiert wird.

O
g



Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
KugelumIanSpindeIISerie 1 1-LEFS Reinraum-Spezifikationen

Kennlinie Partikelbildung

Partikelbildungsmessmethode

Die Partikelbildungsdaten fiir die Serie SMC Clean werden mit dem folgenden Priifverfahren gemessen.

HTestverfahren (Beispiel)
Platzieren Sie die Probe in die Acrylharzkammer und betatigen Sie sie, wahrend gleichzeitig saubere Luft in
gleicher Menge wie die Ansaugleistung des Messinstrumentes (28.3 I/min) zugefihrt wird. Messen Sie die
Anderungen der Partikelkonzentration (iber der Zeit, bis die Anzahl Zyklen den spezifizierten Punkt erreicht.
Die Kammer wird in eine ISO Klasse 5 aquivalente Sterilwerkbank platziert.

HEMessbedingungen

inneres Volumen 28.3 L

Kammer — - — - -
Versorgungsluftqualitat gleiche Qualitat wie Versorgungsluft fir Antrieb
Beschreibung Laserstaubmonitor (automatischer Partikelzéhler nach Lichtstreuverfahren)

Messinstrument | kleinster messbarer Partikeldurchmesser 0.1 ym
Ansaugleistung 28.3 I/min

= I Probenzeit 5 min

instell- : :

bedingungen Intervallzeit 55 min

Probenvolumenstrom 141.51

- -E <D

N N N N "V

Druckluftreinigungssystem

Reingas-Filter F

| — Sterilwerkbank (aquivalent ISO Klasse 5)

l
‘ L]%>Zul‘uhrleistung 28.3 l/min L Vakuumabsaugung Uber |

‘ i I>Vakuumanschluss
] )

p>Laserstaubmonitor |

‘ 5j] [j] (Ansaugleistung 28.3 I/min)

Partikelbildungsmesskreis

EBeurteilungsverfahren
Zur Berechnung der gemessenen Partikelkonzentation wird der akkumulierte, A 1) alle 5 Minuten vom Laserstaubmonitor erfasste
Partikelwert in eine Partikelkonzentration pro 1 m3umgewandelt.
Fir die Bestimmung der Partikelbildungsrate wird die obere 95 %-Konfidenzgrenze der durchschnittlichen Partikelkonzentration
(Durchschnittswert), wenn jede Probe eine bestimmte Anzahl an Zyklen betétigt wird, A2 berticksichtigt.
Die Linien in der Grafik zeigen die obere 95 %-Konfidenzgrenze der durchschnittlichen Partikelkonzentration von Partikeln mit
einem Durchmesser innerhalb des horizontalen Achsenbereichs.

Anm. 1) Probenvolumenstromrate: Anzahl an Partikeln in 141.5 | Luft
Anm. 2) Antrieb: 1 Millionen Zyklen
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Sicherheitshinweise
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Serie 11-LEFS

Kennlinie Partikelbildung
Schrittmotor, Servomotor

11-LEFS16 Geschwindigkeit 500 mm/s

11-LEFS25 Geschwindigkeit 500 mm/s

10000000

1000000

100000

I1SO Klasse 6 (Klasse 1000) Obergrenze

\

~) B . 4
'~~..__Ansaugle|stung: 0 I/min

~
-
Su
~
~

Obergrenze

ISO Klasse 5 (Klasse 100)

10000

1000

Partikelkonzentration [Partikel/m?3]

100

Ansaugleistung:
10 I/min

1l
-~
-~
Su
~
~
~

1l
-~
Su
~
~
~

ISO Klasse 4 (Klasse 10) Obergrenze

Ansaugleistung: 30 I/min

0 0.1

0.2

0.3

0.4

Partikeldurchmesser [um]

0.5

0.6

Partikelkonzentration [Partikel/m?3]

Partikeldurchmesser [um]

10000000
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-~
§~~
h.~
e
N, ~~~
100000 3 \‘ ~s
S -..."..
Q~~“ \ ~.....
~.~~ ﬁ\
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10000 &S ~ e
s‘~ LI
~ Suy
Q\ Sy
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0 ISO Klasse 4 (Klasse 10) Obergrenze
10
Ansaugleistung: 30 I/min
1 |
0 0.1 0.2 0.3 0.4 0.5 0.6

11-LEFS32 Geschwindigkeit 500 mm/s

11-LEFS40 Geschwindigkeit 500 mm/s
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-
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung

Kugelumlaufspindel/Serie 11-LEFS CEEEEEs
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Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fuhrung)
Schrittmotor = Die folgende Grafik zeigt die Werte bei einer Bewegungskraft von 100%.
(72)
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Serie 11-LEFS

Reinraum-Spezifikationen

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung)
DC-Servomotor = Die folgende Grafik zeigt die Werte bei einer Bewegungskraft von 250%.
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Modellauswahi Serie 11-LEFS
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LEFS

Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffihrung
Kugelumlaufspindel

Serie LEFS

C€ N

LEFS16, 25, 32, 40

Bestellschliissel

-1100]_ |-[S

0 GroBe 9 Motor-Einbaulage

16 B 1]6P |1
©000 66 000 00

9 Motor

@ Steigung [mm]

16 — | Axial-Ausflhrung Symbol Ausfih verwendbare BaugréBen kompatible Controller/
25 R | rechte Seite parallel ymbol|  AUSNG 7\ EFS16 | LEFS25 | LEFS32 | LEFS40 | Endstufen
32 L |linke Seite parallel LECP6
40 — Schrittmotor o o o o LECP1
LECPA
A Servomotor o [ ] — — LECA6

Symbol| LEFS16

LEFS25|LEFS32|LEFS40

A 10 12 16 20
B | 5 6 8 10
@ Hub [mm]
50 50
bis bis
1000 1000

+ Siehe Tabelle der anwendbaren Hibe.

Tabelle der anwendbaren Hiibe

A\ Achtung

[CE-konforme Produkte]

(D Die Erfullung der EMV-Richtlinie wurde geprift, indem der elektrische Antrieb der Serie LEF mit dem

Controller der Serie LEC kombiniert wurde.
Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und von der Beeinflussung sonstiger
elektrischer Geréate und Verdrahtung abhéngig. Aus diesem Grund kann die Erfillung der EMV-Richtlinie
nicht fir SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen
integriert sind. Daher muss der Kunde die Erflllung der EMV-Richtlinie fiir das Gesamtsystem bestehend
aus allen Maschinen und Anlagen Uberprifen.

(@ Fur die Ausfihrung mit Servomotor wurde die Erflllung der EMV-Richtlinie mit der Installation eines
Storschutzfilter-Sets geprift (LEC-NFA). Siehe Seite 46 fir weitere Informationen zum
Stdrschutzfilter-Set. Siehe LECA-Betriebsanleitung fiir Informationen zur Installation.

[UL-konforme Produkte]

In Féllen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und

Controller/Endstufen mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

@Standard [mm]

Modell | 50 |100|150(200|250|300|350|400|500| 550 | 600|650| 700|750 | 800| 850|900 | 9501000
LEFS16 ® ®© o & & & & & & —  — | — —|—|—|—|—|—|—
LEFS25 ® &6 ¢ &6 &6 & & o o o o — — | —  —|—|—]|—|—
LEFS32 ® &6 &6 &6 &6 & & o o o o o o o o | —  — | —
LEFS40 — | — ] | | 6 & & & & & & o o o o o o o o

= Bitte setzen Sie sich mit SMC fir Nicht-Standardhiibe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.

-

Antrieb und Controller/Endstufe werden zusammen als Paket verkauft.
Stellen Sie sicher, dass die Controller/Endstufen-Antriebs-Kombination korrekt ist. ~____._ccommmm==""""""7 S~
<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte> LEstﬂ-‘wu
(D Uberpriifen Sie das Typenschild des Antriebs auf seine Modellnummer. Diese stimmt mit Controller/Endstufe tiberein. e
@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-l/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). @ %
J

= Siehe Betriebsanleitung firr die Verwendung dieser Produkte. Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.de/ herunterladen.

12



Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung

Serie LEFS

Kugelumlaufspindel
" =
N 4
. & —
- -
¢ e 5

@ Motoroption e Antriebskabel-Ausfiihrung*' @ Antriebskabelldnge [m]
— ohne — ohne Kabel — ohne Kabel
B mit Motorbremse S Standardkabel*? 1 1.5
R Robotikkabel (flexibles Kabel) 3 3
+1 Das Standardkabel ist fir die Verwendung 5 5
mit unbeweglichen Teilen vorgesehen. 8 g*
Waéhlen Sie fur bewegliche Anwendungen A 10*
das Robotikkabel. -
#2 Nur fur die Motorausfihrung ,Schrittmotor® B 15
erhéltlich. © 20*

 Fertigung auf Bestellung (nur Robotikkabel)
Siehe Spezifikationen unter Anm. 2) auf den Seiten 14 und 15.

@ Controller/Endstufen-Ausfiihrung*'

@ 1/0-Kabellédnge [m]*'

mControIIer/Endstufen-Montage

— ohne Controller/Endstufe = ohne Kabel - Schraubenmontage

6N LECP6/LECA6 NPN 1 1.5 D DIN-Schienenmontage™

6P | (Ausfihrung mit Schrittdaten-Eingang)| PNP 3 32 # DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte
1N LECP1*2 NPN 5 5*2 getrennt bestellen.

1P |(programmierfreie Ausfiihrung)| PNP #*1 Wenn ,ohne Controller/Endstufe® fur

AN LECPA™= NPN Controller/Endstufen-Ausfihrungen gewahlt wird, kann das

AP | (Impulseingang-Ausfihrung) | PNP 1/0-Kabel nicht gewahit werden. Siehe Seite 46 (fir

x1 F0r Details Gber Controller/Endstufen und
kompatible Motoren siehe nachstehende
kompatible Controller/Endstufen.

%2 Nur fir die Motorausfuhrung ,Schrittmotor”
erhaltlich.

Kompatible Controller/Endstufen

LECP6/LECA®), Seite 59 (fir LECP1) oder Seite 66 (fiir
LECPA), wenn ein I/0-Kabel erforderlich ist.

#2 Wenn ,Impulseingang-Ausfihrung” fur
Controller/Endstufen-Ausfiihrungen gewéhlt wird,
kann der Impulseingang nur als Differenzsignal
verwendet werden. Mit offenem Kollektor kénnen nur
1.5m-Kabel verwendet werden.

Ausfiihrung mit Ausfiihrung mit programmierfreie Impulseingang-

Schrittdaten- Schrittdaten- __ Ausfiihrung Ausfiihrung

Eingang Eingang
Ausfiihrung
Serie LECP6 LECAG6 LECP1 LECPA

Werte (Schrittdaten)-Eingang Der Betrieb (Schrittdaten) kann ohne die Hiffe eines . .
Merkmale Standard-Controller PCs oder einer Teaching Box eingestellt werden. Betrieb durch Impulssignale
kompatibler Motor Schrittmotor Servomotor Schrittmotor
max. Zahl der Schrittdaten 64 Positionen 14 Positionen ‘ —
Versorgungsspannung 24VDC
Details auf Seite Seite 38 Seite 38 Seite 53 \ Seite 60
ZSMC "

\
Modellauswahl

LEFS

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

’[

LECA6
LECP6

LEC-G

” LEFS W‘ LECPA ‘ LECP1

AC-Servomotor

LEFB

[

LECSO ‘ [

d

roduktspezifisch
Sicherheitshinweise

F



Serie LEFS

Technische Daten

Schrittmotor

Modell LEFS16 LEFS25 LEFS32 LEFS40
Hub [mm] Amm. 1) 50, 100, 150, 200, 250, 50, 100, 150, 200, 250, 300, | 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, | 150,200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550,
300, 350, 400, 450, 500 |350, 400, 450, 500, 550, 600 | 450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800 | 600, 850, 700, 750, 800, 850, 900, 950, 1000
§ Nutzlast [kg] A2 horizc.mtal 9 10 20 20 40 45 50 60
.E vertikal 2 4 7.5 15 10 20 — 23
< | Geschwindigkeit [mm/s] A"-2)| 10 bis 500 5 bis 250 12 bis 500 6 bis 250 16 bis 500 8 bis 250 20 bis 500 10 bis 250
§ max. Beschleunigung/Verzogerung [mm/s?] 3000
a Positions-Wiederholgenauigkeit [mm] +0.02
£ | steigung [mm] 10 5 12 6 16 8 20 10
g StoB-/Vibrationsbesténdigkeit [m/s2] Anm. 3) 50/20
§ Funktionsweise Kugelumlaufspindel
F | Filhrungsart Linearfiihrung
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
§ | MotorgroBe 28 042 \ 0156.4
2 | Motor Schrittmotor
_':&»’ Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impulse/Umdrehung)
g Nennspannung [V] 24 VDC +10%
% Leistungsaufnahme [W] Anm. 4) 22 38 50 100
'é—’ Standoy-Leistungsaufnahme im Betrigbszustand [W] -5 18 16 44 43
i | max. momentane Leistungsaufnahme [W] Am. 6 51 57 123 141
g @| Ausfithrung Anm-7) spannungsfreie Funktionsweise
E E Haltekraft [N] 20 39 78 157 108 216 113 225
E'g Leistungsaufnahme [W] Anm. 8) 2.9 5 5 5
82 Nennspannung [V] 24 VDC +10%

> >
55
3 3

. 1) Bitte setzen Sie sich mit SMC fiir Nicht-Standardhiibe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
. 2) Die Geschwindigkeit ist abhéngig von der Nutzlast. Siehe ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Flhrung)” auf Seite 3.

Wenn die Kabellange 5 m (iberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab.

>
=]
3

in Startphase.)

. 3) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der

Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)
Anm. 4) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.

Anm.

Anm.
verwendet werden.

Anm. 7) Nur mit Motorbremse

Anm. 8) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Leistungsaufnahme fir die Motorbremse.

14
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5) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb wéhrend des Betriebs in der Einstellposition angehalten wird.
6) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann fiir die Wahl der Spannungsversorgung



Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel

Serie LEFS

=
©
=
(2]
>
<
o]
38
Technische Daten L=__
Servomotor (24 VDC)
Modell LEFS16A LEFS25A n
50, 100, 150, 200, 250, |50, 100, 150, 200, 250, 300, TH
Hub [mm] Anm. 1)
300, 350, 400, 450, 500 |350, 400, 450, 500, 550, 600 L
5
horizontal 7 10 11 18 8
S |Nutzlast [kg] Anm-2) |z. g
‘E vertikal 2 4 2.5 5 £
<
< |Geschwindigkeit [mm/s] Anm-2) | 10 bis 500 5 bis 250 12 bis 500 6 bis 250 3
§ max. Beschleunigung/Verzogerung [mm/s?] 3,000 s
= 2
O | Positions-Wiederholgenauigkeit [mm] +0.02 %
% Steigung [mm] 10 5 12 6 § m
g StoB-/Vibrationshesténdigkeit [m/s2] Amm. 3) 50/20 [TH
§ Funktionsweise Kugelumlaufspindel ﬂ
F |Fiihrungsart Linearfiihrung
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation) L
& |MotorgroBe 28 42
§ Motorleistung [W] 30 36 28
'S |Motor Servomotor (24 VDC) 0o
S |Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)/Z-Phase IiIJ IiIJ
[*3
ﬁ Nennspannung [V] 24 VDC +10%
§ Leistungsaufnahme [W] Anm. 4) 63 102
£ | Standoy-Leistungsaufnahme im Betriebszustand [W] - horizontal 4/vertikal 9 horizontal 4/vertikal 9 (?
i | max momentane Leistungsaufnahme [W] Anm.6) 70 113 (&)
§ 3 | Ausfiihrung Anm. 7) spannungsfreie Funktionsweise H
S 5| Haltekraft [N] 20 39 78 | 157
o0
£ g | Leistungsaufnahme [W] Anm. 8) 2.9 5 -
22 Nennspannung [V] 24 VDC +10% o
Anm. 1) Bitte setzen Sie sich mit SMC fir Nicht-Standardhibe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden. 8
Anm. 2) Details siehe ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung)” auf Seite 4. -
Wenn die Kabellange 5 m uberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab.
Anm. 3) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem
Antrieb in Startphase.) <
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. o
(Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.) O
Anm. 4) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. L_llJ
Anm. 5) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb wéhrend des Betriebs in der Einstellposition angehalten wird.
Anm. 6) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann fur die Wahl der Spannungsversorgung — ——
verwendet werden.
Anm. 7) Nur mit Motorbremse.
Anm. 8) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Leistungsaufnahme fiir die Motorbremse. »
. L
Gewicht w
S
Modell LEFS16 £
Hub [mm] 100 200 300 400 % —
Produktgewicht [kg] 0.90 (0.85) | 1.05(1.00) | 1.20(1.15) | 1.35(1.30) 8
ausétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0.12 (0.09) <
[11]
Modell LEFS25 L
Hub [mm] 100 200 300 400 500 600 ﬂ
Produktgewicht [kg] 1.84 (1.79) | 2.12(2.07) | 2.40 (2.55) | 2.68 (2.63) | 2.96 (2.91) | 3.24 (3.19)
ausétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0.26 (0.22)
Modell LEFS32 ——
Hub [mm] 100 200 300 400 500 600 700 800 N
Produktgewicht [kg] 3.35(3.23) | 3.75(3.63) | 4.15(4.03) | 4.55(4.43) | 4.95(4.83) | 5.35(5.23) | 5.75(5.69) | 6.15(6.03) o
ausétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0.53 (0.46) 8
Modell LEFS40 -
Hub [mm] 200 300 400 500 600 700 800 900 1000 ° g
Produktgewicht [kg] 5.65 (5.50) | 6.21(6.06) | 6.77 (6.61) | 7.33(7.18) | 7.89(7.74) | 8.45(8.30) | 9.01(8.96) | 9.57 (9.42) | 10.13 (9.68) %‘5 %’
2usétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0.53 (0.09) ;%’ %
Anm. 1) Werte in Klammern fur LEFSCIR/LEFSOIL. 3 g
Anm. 2) Bezlglich Daten anderer Hilbe wenden Sie sich bitte an SMC. LD
15
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Serie LEFS

Konstruktion

Motor Axial-Ausfiihrung
LEFS16, 25, 32

;@

=<1]

W?iﬁ? i Wﬁ

1 LW
© o o
&
Motor Axial-Ausfuhrung
LEFS40
@ @ ®
A~
= =0 7 N &
WA R ‘;FMIX R / ’ / L
: — 1 I le
: ' m) ='|J H A &+ @
A !

|

1
\ :\:' 7

A
!

[ | ol > - /% / / D
®
| ‘ R
i 1, P
Lgf 5 e ¢ @ =
A-A
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.
1 |Gehéuse Aluminiumlegierung eloxiert 11 | Motorflansch Aluminiumlegierung beschichtet
2 |Fiihrung — 12 | Kupplung —
3 |Kugelumlaufspindel — 13 | Motorabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert
Welle LEFS16, 25, 32 14 | Endabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert
4 Distanzstiick | LEFS40 a 15 | Motor —
5 |Schlitten Aluminiumlegierung eloxiert 16 | Gummibuchse NBR
6 |Abdeckung Aluminiumlegierung eloxiert 17 | Schutzband-Stopper rostfreier Stahl
7 |Schutzband-Stopper synthetischer Kunststoff 18 | Staubschutzband rostfreier Stahl
8 |Gehduse A Aluminium-Druckguss beschichtet 19 | Dichtungsmagnet —
9 |Gehéduse B Aluminium-Druckguss beschichtet 20 | Lager —
10 |Lager-Befestigung Aluminiumlegierung 21 | Lager —
16 ZSvC



Technische Daten

Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel

Serie LEFS

parallele Motorausfiihrung

LEFS16, 25, 32, 40 |

B—

4

o
e
ch
‘
‘ '
'
'
'

B—

& @ \\‘ = 1]
(S v\ i , =
\ o o0 0 ﬁ\
@ @7 Iy
A AY 1 L
r o \ © 0 0¢ |

D-D
1
I
7 ‘
el ‘
‘ @é L— D
Stiickliste

Nr. Beschreibung Material Anm.

1 |Gehéuse Aluminiumlegierung eloxiert

2 |Fuhrung —

3 | Kugelumlaufspindel, Welle —

4 | Kugelumlaufspindel, Mutter —

5 |Schlitten Aluminiumlegierung eloxiert

6 |Abdeckung Aluminiumlegierung eloxiert

7 |Schutzband-Stopper synthetischer Kunststoff|

8 |Gehduse A Aluminium-Druckguss beschichtet
9 |Gehéduse B Aluminium-Druckguss beschichtet
10 |Lager-Befestigung Aluminiumlegierung

11 | Abdeckung Aluminiumlegierung beschichtet
12 |Riemenscheibe Aluminiumlegierung

13 |Riemenscheibe Aluminiumlegierung

14 |Riemen —

mit Motorbremse

H B

4

ill

H

1 b

Nr. Beschreibung Material Anm.
15 | Abdeckplatte Aluminiumlegierung beschichtet
16 |Schlitten-Zwischenstiick | Aluminiumlegierung beschichtet
17 |Motor —
18 |Motorabdeckung synthetischer Kunststoff
19 | Motorabdeckung mit Verriegelung | Aluminiumlegierung eloxiert
20 |Schutzband-Stopper rostfreier Stahl
21 |Staubschutzband rostfreier Stahl
22 |Lager —
23 |Lager —

O
g
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Modellauswanhl

} LEFS

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

%

LECA6
LECP6

LEC-G

” LEFS W‘ LECPA ‘ LECP1

AC-Servomotor

LEFB

[

‘ LECSO ‘ [

rodukispezifische
Sicherheitshinweise

F




Serie LEFS

Abm ssungen: Kugelumla fspindel

+0.025
LEFS16 \XQM 3H9 (*5°%)
< Tiefe 3
vI | T T — ¥ ¥ o
[ I L
| 100 8 Stecker
\ D x 100 (= E) 40
| B Schritt- Servomotor
\ M4 x 0.7 motor
X (L) \ Kabellange 250 (iﬁewmdenifle 7
| @7) A (Schiitten-Verfahrweg) Amm-2) \a7 ( asseansiouss)
7 I\l Hub 3] (110) _(24) _ 65 27
14121 [[\_[Ausgangsposition] Avm-4) hsgngsuston 3 7|2 [4] I "
T 1 T T Motorkabel (2 x 5)
©
i : © =
ol o 55
ol ¥ Motoroption: mit Motorbremse
23H9 ("5 %%°) (72) (152) Kabellange 250
Gehaukemontage Anm. 1) Tiefe 3 40 65
Bezuggebene 4xM4x0.7 24 e —1
_Gewindetiefe 64N N[ | | &
- 5 = 7 e § %
i = ] — B
\‘ = = - J =0l Motorbremsenkabel (¢3.5)
<! v 3H9 (+8'025) [mm]
8| @ Tiefes Nodell L [A[B[n|[D[E
Anm. 1) Wenn Sie den elektrischen Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieken, stellen Sie die Hohe LEFS1601-100 297 106l180] 4| —|—
der gegentlberliegenden Fléche bzw. des Pins aufgrund der R-Anfrésung auf min. 2 mm ein (empfohlehe Hohe: 5 mm). LEFS16L1-100B | 339
Anm. 2) Abstand, inferhalb dessen der Schiitten sich bewegen kann, wenn er zuriick zur Ausgangsposition kehrt\ Stellen Sie sicher, £:37 6L1-200 397 2061280 6| 2 |200
dass das am Schlitten angebrachte Werkstiick nicht die Werkstticke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert. LE :?7 60-200B | 439
Anm. 3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition. LE FS1 601-300 497 s05l380! 8| 3 |300
Anm. 4) Die Zahl in Klammern zeigt an, wenn die Richtung der Riickkehr zur Ausgangsposition gedndert wurde. II:EI; éjl gg'gggB ggg
Anm. 5) Beziiglich Daten anderer Hiibe wenden Sie sich bitte an SMC. LEFST1601-4008 | 6ag | 406|480 | 10| 4 | 400

D x 100 (< E) 2 mit Motorbremse: LEFS16[1L1-L1B
(+0025) Stecker
100 3H9 ("o Motorkabel
nxo35 Tiefe 3 15 (2 x 05)
X0 Schritt- 9 3 8
o <
T < ‘ motor & - o u
3 ‘ a a . i g S
7 = 7 = u 5
= i 24 [0} N =
& | u Servomotor § 1219 (24) %
———xy S 2 108+ H 2] <
L) Sy [ a
7 (37\) A (Schlitten-Verfahrweg) Anm- 2) 37 29.5 ‘ j
(41) [39] Arm. 4 \ Hub 39 [(41)] Anm. 4 I(\llolorb)remsenkabel
ﬁ‘ ° o e 23.3
(4) [2] Anm- 4) \ [Ausgengspositon] 4"™-4 - Ausgangsposition -3, 2 [4] Anm-4) (7.5)
J == m e p
ol §
— ™,
el — g -
| -- -- -
| b Motor-Einbaulage: linke Seite parallel
) LEFS16LL]
23H9 (+8.025) 2 = ;75 -
Tiefe 3 9 U -
[}
4xM4x0.7 80.5 CUBN Gewindetiefe 7 ol 4 °
Gewindetiefe 6.4 66.5 § (Masseanschluss) 5] < o !
i 3 Anm. 1) — - T T
Bezugsebene fiir Gehausemontage A \ %l ] 2 Motor-Einbaulage: rechte Seite parallel |
. . - 0 '
— o LEFS16R0 |
_ _ _ ‘\ £l Ni 775
T il 7 i
o 1 Dol
3H9 (+ 8.025) ‘ Y o'}
Tiefe 3 LZ‘_;L . B ]
40
72 Anm. 1) Wenn Sie den elektrischen Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage
[mm] montieren, stellen Sie die Hhe der gegeniiberliegenden Flédche bzw.\fes Pins aufgrund der
R-Anfrasung auf min. 3 mm ein (empfohlene Héhe: 5 mm).

Modell L A B il D E Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er zuNick zur Ausgangsposition
LEFS16L1C-1000-J0UCJCIC] |216.5| 106 | 180 4 — — kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Schiitten angebrachte Werkstiick nisht die Werkstiicke und
LEFS16[1[1-2001-C10JJC1C0 |316.5| 206 | 280 6 2 200 Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert.

LEFS16J-300-JJLIJJ |416.5| 306 | 380 8 3 300 Anm. 3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition.
: Anm. 4) Die Zahl in Klammem zeigt an, wenn die Richtung der Riickkehr zur Ausgangspasition geandert wurde.
LEFS16L11-400C-C1CJCICIC] [516.5| 406 | 480 | 10 4 400
Y /-
18 2 S\NC




Serie LEFS

=
[
=
(2]
>
<
©
38
Abmessungen: Kugelumlaufspindel =
LE 5 s Schritt- Servomotor Motoroption: mit Motorbremse
N X045 6 (6%) (160.5) Kabellinge 250
Tiefe 3 65
J1E — 1 g ]
<
: = ==t |3
o
M 120 10 Motorbremsenkabel (63.5) £
Dx1 =
\ X 5 8 M4 x0.7 5
Gewindetiefe 7 S
(L) Kabellange 250 (Masse 8
(52) A (Schlitten-Verfahrweg) Anm- 2 52 . 53 g
| |_(56)54] Hub 546 ——+155T | (2.4) 65 38 %
4 [AUSgangs w:";,imﬂl 24 ‘ . o (0
- 3 ] ! 1 T 1 Motorkabel (2 x 85) o LI.IIJ
[t} )
© <15 -l
— |
6 +—7
stg (+8.025) (102)
Gehausemontage Anm- 1) Tiefe 3 64 L
Bezugsebene 4xM5x08 45
\ Gewindetiefe 8.5 3 mm] (TeYe)
ﬁ D o 0 5 Modell L [A[B[n|D[E <0
_ | } [ _LEFS25(1-100 | 335.5 106 1210] 4 (S]]
!gh e _LEFS25 00B | 380.5 — |~ L
[ e = = _LEFS2 00 | 4355 i
gl 2. .3He(3™) _LEFS2501-200B [ 4805 | 2% |310| 6] 2 |240
Tiefe 3 LEFS25(1-300 | 5355
. . . e . - LEFS2507-300B | 5805|306 |410| 8| 3 | 360 o
Anm. 1) Wenn Sie den elektrischen Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Geh&usemontage montieren, stellen Sie die Héhe "LEFS2501-400 6355 |
der gegentiberliegenden Fléche bzw. des Pins aufgrund der R-Anfrdsung auf min. 2 mm ein (empfohlene Hohe: 5 mm). WE_;_E -400B 680.5 406 |510| 8 | 3 |360 (&)
Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schiitten sich bewegen kann, wenn er zurick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, LEF - 2 c 0-500 733;5\ w
dass das am Schlitten angebrachte Werkstick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert. LEFE-»ZSD-“.SOOB 7805 5% 610 10 | 4 |480 =
Anm. 3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition. LEFS2501-600 8355
Anm. 4) Die Zahl in Klammern zeigt an, wenn die Richtung der Riickkehr zur Ausgangsposition geéndert wurde. LEFS25[1-600B | 8805 | 606|710 12| 5 |600
Anm. 5) Beziiglich Daten anderer Hilbe wenden Sie sich bitte an SMC. E
Motor rechte Seite parallele Ausfiihrung:LEFS25R . o
otor rechte Seite parallele Ausfihrung 525 mit Motorbremse: LEFS25[ 1 1-[ 1B Stecker liIJ
B 10 Motorkabel 2
otorkabe| Schritt- E —
D x 120 (= E) 35 (2 x 05) ° motor S |@| S <
+0.025 L
120 3H9 (*$929) 8 9 8 -
Tiefe 3 § g) 24 15 3
= = u 2| Servomotor ] wl
@ i S s g H = |
® - - - - : gl 1255 @4 3 N B S|
= - 2| [L 109 NI —
i - - I
Nxo45 7 = = Motor-Einbaulage: linke Seite parallel
7 - Motorbremsenkabel 7!-EF3257LD N
L —— (03.5) : 106 : (LE
10 (52) A (Schlitten-Verfahrweg) Anm-2) 52 40.5 " 1 [ P @ ® wl
(56) [54] Anm- 4) Hub 54 [(56)] A 4 —= L o o I | _
(4) [2] A 4 L T— 2 [(4)] Am-4) 58 ‘ £ = s
75 46 | 38 e |8
p l ® (7.5) Motor-Einbaulage: rechte Seite parallel | §
frr—r— © = i : LEFS25R[] - o
2 o e |8
2 ={||Bo ¢ 106 Q
M4 x 0.7 © 3 @ :
Gewindetiefe 7 © ; E I E
83 (Masseanschluss) 6] ° o [ T
Motorkabel s - - _— -
03Ho (* 8'025) (2 x 05) 3 Anm. 1) Wenn Sie den elektrischen Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir
Tiefe 3 85 (2.4) £l Gehausemontage montieren, stellen Sie die Hohe der gegeniberliegenden Flache bzw.
4 x M5 X 0.8 68.5 l—ﬁ 2 des Pins aufgrund der R-Anfrésung auf min. 3 mm ein (empfohlene Hohe: 5 mm). L
Gewindeti éf o 8.5 y = Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schiitten sich bewegen kann, wenn er zuriick zur —
; ) ’ ] © Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Schiitten angebrachte N
Bezugsebene fiir Gehausemontage A™™ " ° ~ Werkstiick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schiittens behindert. 7]
_ _ 0 _ _ © Anm. 3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition. 0
= Anm. 4) Die Zahl in Klammern zeigt an, wenn die Richtung der Riickkehr zur Ausgangsposition w
B . B Ll © geéndert wurde.
| [mm] -
f 5 = — Modell L A B n D E p—
3H9 (+ 8.025) © LEFS25]J-1001-CJCJCJCJC0 | 260.5| 106 | 210 4 — — g §
Tiefe 3 s LEFS25011-2000J-0J010JC10] [360.5] 206 [ 310 [ 6 | 2 | 240 5 £
64 LEFS25[11-3000]-CICJCICIC] | 460.5] 306 | 410 8 3 360 g2
(102) LEFS25[1[1-400C]-CJCJCICIC] | 560.5| 406 | 510 8 3 360 3 B
LEFS250101-5000)-C1CJC1CI0] | 660.5| 506 | 610 | 10 4 | 480 & &
LEFS25[11-600]-CJCJCICICT | 760.5| 606 | 710 | 12 5 600
Y
2 S\NC 19



Serie LEFS

Abmessungen: Kugelumlaufspindel

+0.030 Anm. 1) Wenn Sie den elektrischen Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene filr
LE FS32 n X 95.5 5H9 ( ) Gehéusemontage montieren, stellen Sie die Hohe der gegentiberliegenden Fléche
- Tiefe 5 bzw. des Pins aufgrund der R-Anfrésung auf min. 3 mm ein (empfohlene Hahe: 5 mm).
o _ R | B [ _ e Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er zuriick zur
© ‘ ‘ ‘ B Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Schiitten angebrachte
- Werkstiick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert.
150 Anm. 3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition.
D x 150 (= E 15 Anm. 4) Die Zahl in Klammern zeigt an, wenn die Richtung der Riickkehr zur
B 15 Ausgangsposition gedndert wurde.
Anm. 5) Beziiglich Daten anderer Hiibe wenden Sie sich bitte an SMC.
(L) Kabellange 250
(62) A (Schlitten-Verfahrweg) Amm-2 62 Méx 07 70
10, | |(66)64] Hub gafee)),  (142) (24) 65 Gewindetiefe 8 48
4[2] Ausgangsposition] ™4 oston om 3| 2[4] (Masseanschluss) :
T S| I [ 1 2 & g
= i
o o Motorkabel (2 x @5) 3
© o 75 [mm]
. (122) #5H9 (+o 030)
Gehausemontage Anm- 1) 70 Modell LIA/B|n|D|E
Bezugsebene AxMEx1 1o Tiefe 5 LEFS32.-100 | 387.5 [3875, . [,
“__Gewindetiefe 9.9 w400 LEFS320-100B | 439.5 4395 —|=
2 = r LEFS32(1-200 | 487.5 [487.5
— - - i + =] LEFS3201-200B | 539.5 [539.52°0 [3%0 | 2 |300
‘ < > = LEFS32(1-300 582
g 2 || oo (2™) LEFS320-300B | 634 | 6| 430| 6| 2 |300
LEFS32(1-400 682
Tiefe 5 i . — =~ 4 4
Schrittmotor  Servomotor Motoroption: mit Motorbremse _tglﬁbggg‘s ggB 72‘21 06)5%0) 8 3 |450
i v S320- 7
(194) Kabelldinge 250 LEF§32EI-5OOB 834 506 (630 | 10 | 4 |600
15 15 65 _LEFS32(1-600 882
g S - : "LEFS3201-600B | 934 606 |730| 10| 4 |600
“LEFS320-700 982
o < E
D & LEFS320-700B | 1034 | %0|8%0] 12 | 5 750
20 Motorbremsenkabel (63.5) LEFS320-800 | 1082
LEFS320-800B | 1134 | 806 | 9%0] 14 | 6 900

Mator rechte Seite parallele Ausfiihrung:LEFS32R

Motor-Em}ﬁulage I|nké éelte parallei 1 Anm. 1) Wenn Sie den elektrischen Antrieb unter Verwendung
B LEFS32LD der Bezugsebene firr Gehdusemontage montieren,
15 ‘ - - stellen Sie die Hohe der gegeniberliegenden Flache
D x 150 (= E) 15 ! 1325 ! bzw. des Pins aufgrund der R-Anfrasung auf min. 3
150 5HY (*§°%) 0 s mm ein (empfohlene Hahe: 5 mm).
Nnxo5.5 Tiefe 5 o é Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schiitten sich
E | © o o i bewegen kann, wenn er zuriick zur Ausgangsposition
o} kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Schiitten
3 - - - - T . e } angebrachte Werkstiick nicht die Werksticke und
© | . '
! Motor-Einbaulage: rechte Seite paralle ; Anlagen im Umfeld des Schiittens behindert.
LEFS32R[] " . »
- - -1 Anm. 3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition.
— 132.5 Anm. 4) Die Zahl in Klammern zeigt an, wenn die Richtung
— ® : der Riickkehr zur Ausgangsposition ge&ndert wurde.
L S ! Be= 3|8
®
10| (62) A (Schiitten-Verfahrweg) A" 2 55 | ) - - .
mit Motorbremse: LEFS32[11-(1B
(66) [64] Am-4) Hub 64 [(66)] Anm-4) 70 t Motorbremse S3
4 [2] Am. 4) ADsgangsposilion] A4 fusgangsposion Am 3 | 2 4] Anm. 4) (7.5) 59.9 48 ?;Ic:);t%r)bremsenkabel
o :
i s e} N S A ¥ s o i Motorkabel
H T 3 EF:I m o i — cé) (2 x @5) © §
1 ﬁ Nt 23 © u
- of b g
@ 0 © S 137 _(2.4)=
N © 75 S| L1165 ( )§
S Stecker £ : 2
Motorkabel 3 M4 x 0.7 Vot s
0.030 L - - otor-
o5H9 (+3°%) i (2x25) 4 (2.4) é Gewindetiefe 8 l\lll(otm; bremsen- N
Tiefe 8 (Senkungstiefe 3) — & (Masseanschluss) abel kabel
4xM6x 1 ) g 1 e es
Gewindetiefe 12.5 (Senkungstiefe 3) = -o I - : - +—
Bezugsebene fiir Geha tage Amm. 1) R e oo
ezugsebene 1ur Genausemontage - 8 _ o [mm]
= = — < % Modell L A B n D E
rH 1 < 7 LEFS32 [J-100J-0J0JCICIC] | 295 | 106 | 230 4 — —
LH _ _ _ NN _ <+ LEFS32 [1[1-2001-CJCICICICT | 395 | 206 | 330 6 2 300
o) o) LEFS32[11-300J-CJCICICICT | 495 | 306 | 430 6 2 300
40,030 $ LEFS32 [1]-4000J-CJCICICICT | 595 | 406 | 530 8 3 450
5H9 (-8°) . ol LEFS32 [11-5001-C10J01000] | 695 | 506 | 630 [ 10 4 | 600
Tiefe 8 (Senkungstiefe 3) 42 LEFS32 [11-6001-CICICICICT | 795 | 606 | 730 10 4 600
70 LEFS32 [J-700J-CJCICICICT | 895 | 706 | 830 12 5 750
122 LEFS32 [1J-800J-CICICICICT | 995 | 806 | 930 14 6 900
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung

Serie LEFS

Kugelumlaufspindel
=
]
=
3
®©
©
38
Abmessungen: Kugelumlaufspindel =
Anm. 1) Wenn Sie den elekirischen Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir
0.030
LEFS40 N X 26.6 6H9 ('a™") Gehausemontage montieren, stellen Sie die Hohe der gegeniiberliegenden Fliche bzw.
- Tiefe 6 des Pins aufgrund der R-Anfrésung auf min. 3 mm ein (empfohlene Hahe: 5 mm).
< ﬁ = T Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er zuriick zur E,I.)
© - - . I8! Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Schiitten angebrachte w
Werkstiick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schiittens behindert. < [
= Anm. 3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition. %
150 15 Anm. 4) Die Zahl in Klammern zeigt an, wenn die Richtung der Rtickkehr zur g
D x 150 (= E) 60 Ausgangsposition geandert wurde. £
B Anm. 5) Beziiglich Daten anderer Hiibe wenden Sie sich bitte an SMC. @
w (
(L) Kabellange 250 £
(86) A (Schitten-Verfahrweg) A2 86 Mé x 0.7 90 §
13 (90) (88] Hub 88[(90)] (165) (3.1) Gewindetiefe 8 61 3lon
42) NSy P 2[4] 65 (Masseanschluss LL
20 I i ] T : | o H
I ol DS
o ©
59 = I J v
oo|® Motorkabel (2 x o5) o . .
© © 8 Motoroption: mit Motorbremse |\
+0.030 (214) Kabelldnge 250
?L%(O_L (170) 15 s ({o] o]
Gehausemontage Am- 1) lere 106 <0
4 xM8x1.25 IS4 — 0o
Bezugsebene . 1A 60 ©
Gewindetiefe 13 N\ - s} S LIl
ﬁie’ —H ‘ IR = 20 Motorkabel (2 x &5) Motorbremsenkabel (93.3) | = -
H% I == %;L [mm]
E— = 3 = = Modell L TATB E (O]
NI ™~ 40, - 856 !
~ 6H9 (9°) tEE??gg_gggB os 1506 67810 4 [600 | Q
Tiefe 7 "LEFS400-600 | 956 w
mm] === To05 1 606 | 78| 10 | 4 | 600 -l
Model | L [A[B[n E ot I
e AO-200 2% {6 a6 | 6| 2 [amw LEFS40C-700B [ 1105 | /0| €78/ 12| 5 | 750 | _
"LEFS400-300 | 656 LEFSA0C-800 1 1186 1 ol g7l 14 | 6 | a00 o
_LEFE 40D-: 00B | 705 | 306|478 | 6] 2 | 300 _LEFS40C-800B | 1205 (&)
“LEFS400-4 LEFS400-900 | 1256 w
S -
LEFSI0 o0 s |58 | 8| 3 |40 _LEFSA0C-900B | faus | 01076 14| 6 | 0 | _j
LEFS40C1-1000 | 1356 1008111781 16 | 7 |10 F——
. . LEFS40C1-1.000B] 1405 <
Motor rechte Seite parallele Ausfihrung:LEFS40R o
B 15 mit Motorbremse: LEFS40L1L-L1B Motor-Einbaulage: Linke Seite parallel 8
D x 150 (= E) 60 LEFS40L0]
150 6Ho (* 8'030) Stecker Motorkabel ; - - o -
Tiefe 6 Motor Motor (2x25) 9 o S 153 p——
- = ~ kabel bremsenkabel © 3 s S
© [ | ] ¢ 3 3 <ol 4
- . - - e i, g | 3l H ‘
" | i B = g . s ea 3 1. o ] !
= 3 1385 K Y. el e _ . . 0
N x 26.6 — = Motor-Ei . ; L
otor-Einbaulage: Rechte Seite parallel | [T}
— ] ' LEFS40R[] i |
=) = 158 T
L — g
13 86 A (Schitien-Verfahweg) A'm. 2 86 62.4 (033) 3 s Plg
(90) 8] Anm4) Hub 88[(90)) Am-4 90 ‘ = B, 1 L S
@R N Pt s, 7] [14) fom. & (75), . 60 61 ;éf Co ) . . F382 @
i — i B | - - el
‘ 3 EE g # 8| Anm. 1) Wenn Sie den elektrischen Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir m
Y 5# Gehé&usemontage montieren, stellen Sie die Hohe der gegendiberliegenden Fléche bzw. LL
M4 x 0.7 oof des Pins aufgrund der R-Anfrésung auf min. 3 mm ein (empfohlene Hhe: 5 mm). (1]
Gewindetiefe 8 8 Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er zuriick zur -l
9 (Masseanschluss) Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Schlitten angebrachte Werkstiick
= nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schiittens behindert.
o6H9 (+§030 N Anm. 3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition.
Tiefe 7 121.5 (2.4) & Anm. 4) Die Zahl in Klammern zeigt an, wenn die Richtung der Riickkehr zur Ausgangsposition e —
4XxM8x1.25 955 I_T = geandert wurde.
Gewindetiefe 13 = D
Bezugsebene fir = © [mm] 2]
Gehausemontage A" 1) \ X - ~ Modell L A B n D E (&)
o - 2 5% Q LEFS40 [1[1-200-010JCJCJC1| 453.4[206 | 278 | 6 | 2 | 300 ﬂ
h Il T o 7 LEFS40 [11-300-CJ0J0J01C] | 553.4[306 [ 378 | 6 | 2 | 300
- : A o) LEFS400101-400-J0J0J01C] | 653.4[406 [ 478 | 8 | 3 | 450 - o
H - = LEFS40010]-500-0J01000JC] | 753.4 | 506 | 578 | 10 | 4 | 600 S §
~I ’L LEFS40011-600-JCJ0JCJC] | 853.4|606 | 678 [ 10 [ 4 | 600 N £
6Ho (%) LEFS400]1-700-00000C1] | 953.4| 706 | 778 | 12| 5 | 750 g2
Tiefe 7 60 LEFS400-800-01CJCJCJC] | 1053.4[ 906 | 878 | 14 | 6 | 900 =5
106 LEFS400]01-900-10JCJC1C] | 1153.4/ 906 | 978 | 14 | 6 | 900 £3
B (170) - LEFS40010J-1000-0J00010]] 1253.4 (1006 [1078 | 16 | 7 [1050
21
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffihrung

Kugelumlaufspindel gzermrrs

Schrittmotor

Servomotor

Serie 11-LEFS (¢

LEFS16, 25, 32, 40

Bestellschliissel

11- LEFS|[1

Reinraumseriel

l 11 [Vakuumausﬁ]hrung‘

0 GroBe
16

25
32
40

9 Steigung [mm]

Symbol|11-LEFS16|11-LEFS25|11-LEFS32|11-LEFS40
A 10 12 16 20
B 5 6 8 10
0 Hub [mm]
100 100
bis bis
1000 1000

+ Siehe Tabelle der anwendbaren Hube.

100

S0 & o0 ééé&»&

9 Motor

[CE-konforme Produkte]
() Die Erfullung der EMV-Richtlinie wurde geprift, indem der elektrische Antrieb der Serie LEF mit

dem Controller der Serie LEC kombiniert wurde.
Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und von der Beeinflussung
sonstiger elektrischer Geréte und Verdrahtung abhangig. Aus diesem Grund kann die Erflllung der
EMV-Richtlinie nicht flir SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in
Kundensystemen integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfullung der EMV-Richtlinie fir das
Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen Uberprifen.

Svmboll  Ausfiihrun verwendbare BaugréBen kompatible
Y 9 [11-LEFS16 | 11-LEFS25 | 11-LEFS32 | 11-LEFS40 |ContrllerEndstufen
LECP6
— Schrittmotor o o o o LECP1
LECPA
A Servomotor o o — — LECA6
A\ Achtung

(2) Fiir die Ausfiihrung mit Servomotor wurde die Erfillung der EMV-Richtlinie mit der Installation eines

Storschutzfilter-Sets gepruft (LEC-NFA). Siehe Seite 46 flr weitere Informationen zum
Stdrschutzfilter-Set. Siehe LECA-Betriebsanleitung fiir Informationen zur Installation.

[UL-konforme Produkte]
In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Controller mit
einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

Tabelle der anwendbaren Hiibe @Standard [mm]

voden Hub! 100|200| 300|400 500|600 | 700 |800 | 900 {1000/ herstelibarer Hubbereich
11-LEFS16 | ® | ® | ® | ® | — | — | — | — | — | — 100 bis 400
11-LEFS25 | @ |® | ®@ | ® | @ | ® | — | — | — | — 100 bis 600
11-LEFS32 | @ |® | @ |® | @ | ® | ® | ® | — | — 100 bis 800
11-LEFS40 | — | @ |® (@ |®@ @ | ® [ ® | @ | © 200 bis 1000

= Bitte setzen Sie sich mit SMC fiir Nicht-Standardhiibe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.

-

Antrieb und Controller/Endstufe werden zusammen als Paket verkauft.
Stellen Sie sicher, dass die Controller/Endstufen-Antriebs-Kombination korrekt ist. ______..c--=======""""""""
<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte> "-l_EFS‘Gl-“U
(D Uberpriifen Sie das Typenschild des Antriebs auf seine Modellnummer. Diese stimmt mit Controller/Endstufe Giberein. e
(@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). @ %
J

= Siehe Betriebsanleitung firr die Verwendung dieser Produkte. Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.de/ herunterladen.

SvVC
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel

Serie 11-LEFS

; — =
Reinraum-Spezifikationen g
E
o |2
hﬂfﬁ’ o [
- 4 .-ﬂ
: N -
g o . = b '
— == 2
% , G w 5=
A <]
> 5 £
- %
=2 :
= ("
g
o
£
o
2
]
LL
w
-
@ Motoroption @ Vakuumanschluss a Antriebskabel-Ausfiihrung*' [
— ohne — links — ohne Kabel ©©
B mit Motorbremse R rechts S Standardkabel*2 <o
R: rechts R Robotikkabel (flexibles Kabel) 88
#1 Das Standardkabel ist fiir die Verwendung -
@ Antriebskabellinge [m] ; mit unbeweglichen Teilen vorgesehen.
- - Wéhlen Sie fur bewegliche Anwendungen
— ohne Kabel P das Robotikkabel. o
1 1.5m e x2 Nur fiir die Motorausfihrung "Schrittmotor" erhaltlich. 6
3 3m Q [TT]
5 5m -l
8 8 m*
A 10 m* © Controller/Endstufen-Ausfihrung’ @ VO-Kabellinge [m] =
B 15 m* — ohne Controller/Endstufe — ohne Kabel o
c 20 m* 6N LECP6/LECA6 NPN 1 1.5m 1T
« Fertigung auf Bestellung (nur Robotikkabel) 6P  |(Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang)| PNP 3 3m* -
Siehe Spezifikationen unter Anm. 2) auf den Seiten 24 und 25. 1N LECP1%2 NPN 5 5m*2 —
1P |(programmierfreie Ausfihrung)| PNP *1 Wenn ,ohne Controller/Endstufe* fur E
AN 2 Controller/Endstufen-Ausfiihrungen gewahlt wird, kann
m Controller/Endstufen-Montage AP | (Im ulseilr:Eacr:P-ﬁusf[]hrun ) NPN das 1/0-Kabel nicht gewahlt werden. Siehe Seite 46 &J)
— Schraubenmontage pulseingang 9| PNP (fir LECPG/LECA®), Seite 59 (fir LECP1) oder Seite | oy
D - = =1 Fur Details Uber Controller/Endstufen und 66 (fir LECPA), wenn ein I/0-Kabel erforderlich ist.
DIN-Schienenmontage kompatible Motoren siehe nachstehende x2Wenn ,Impulseingang-Ausfihrung” fir — ——
= DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte kompatible Controller/Endstufen. Controller/Endstufen-Ausfiihrungen gewéhlt wird,
getrennt bestellen. %2 Nur fur die Motorausfihrung "Schrittmotor" kann der Impulseingang nur als Differenzsignal
erhéltlich. verwendet werden. Mit offenem Kollektor kénnen nur
1.5m-Kabel verwendet werden. EE
17]
Kompatible Controller/Endstufen -
Ausfiihrung mit Ausfiihrung mit programmierfreie Impulseingang- g
Schrittdaten- _ Schrittdaten- __ Ausfiihrung Ausfiihrung g
Eingang Eingang S ——
(%]
Qo
<
Ausfiihrung 11}
LL
w
-
I S
Serie LECP6 LECAG6 LECP1 LECPA [
(7))
Werte (Schrittdaten)-Eingang Der Betrieb (Schritidaten) kann ohne die Hilfe eines . . (&)
Merkmale Standard-Controller PCs oder einer Teaching Box eingestellt werden. Betrieb durch Impulssignale I._IIJ
kompatibler Motor Schrittmotor Servomotor Schrittmotor =]
2 ¢
max. Zahl der Schrittdaten 64 Positionen 14 Positionen ‘ — % %
Versorgungsspannung 24VDC é g
o D
Details auf Seite Seite 38 Seite 38 Seite 53 \ Seite 60 E—

ZSNC
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Serie 11-LEFS

Reinraum-Spezifikationen

Technische Daten

Schrittmotor
Modell 11-LEFS16 11-LEFS25 11-LEFS32 11-LEFS40
100, 200, 300 100, 200, 300, 400 200, 300, 400, 500, 600
Hub [mm] A7 100, 200, 300, 400 400, 500, 600 500, 600, 700, 800 700, 800, 900, 1000
Nutzlast [kg] ™2 horiz<.>ntal 9 10 20 20 40 45 50 60
vertikal 2 4 7.5 15 10 20 — 23
E Geschwindigkeit [mm/s] A"™-2)| 10 bis 500 5 bis 250 12 bis 500 6 bis 250 16 bis 500 8 bis 250 20 bis 500 10 bis 250
E max. Beschleunigung/Verzogerung [mm/s?] 3000
S Positions-Wiederholgenauigkeit [mm] +0.02
g Steigung [mm] 10 5 12 6 16 8 20 10
Q StoB-/Vibrationshestandigkeit [m/s?] Anm. 3) 50/20
9 | Funktionsweise Kugelumlaufspindel
% Fiihrungsart Linearflihrung
12 Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Reinheitsgrad - asse 10 (Fod S1d.2006)
Schmierfett[ KugelumlaufspindelLinearfihrungsteil Fett geringer Partikelbildung
& | MotorgroBe 28 042 [156.4
é Motor Schrittmotor
g Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
g Nennspannung [V] 24 VDC +10%
£ | Leistungsaufnahme [W] Anm. 5) 22 38 50 100
é’ Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand [W] A ) 18 16 44 43
&5 | max. momentane Leistungsaufnahme [W] 4.7 51 57 123 141
2 g Ausfiihrung Anm. 8) spannungsfreie Funktionsweise
2‘3‘ Haltekraft [N] 20 39 78 157 108 216 113 225
%% Leistungsaufnahme [W] Anm. 9) 2.9 5 5 5
'd—)g Nennspannung [V] 24 VDC +10%

> >
5 3
33

Anm.

Anm.
Anm.
Anm.
Anm.

Anm.
Anm.

24

1) Bitte setzen Sie sich mit SMC fur Nicht-Standardhibe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.

Wenn die Kabellange 5 m Gberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab.
3) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in

Startphase.)

. 2) Die Geschwindigkeit ist abhéngig von der Nutzlast. Siehe ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fihrung)” auf Seite 9.

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der
Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)

4)
5)
6)

Die Menge der erzeugten Partikel héngt ab von den Betriebsbedingungen und der Ansaugleistung. Siehe ,Kennlinie Partikelbildung” fiir Details.

Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.
Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb wéhrend des Betriebs in der Einstellposition angehalten wird.

7) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann fir die Wahl der Spannungsversorgung verwendet

werden.
8) Nur mit Motorbremse

9) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Leistungsaufnahme fur die Motorbremse.

O
g



Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung .
Kugelumlaufspindel Serie 1 1'LEFS

Reinraum-Spezifikationen §
E]
<
o]
38
Technische Daten L=__
Servomotor
Modell 11-LEFS16A 11-LEFS25A )
100, 200, 300 [T
Anm. 1) ’ ’
Hub [mm] 100, 200, 300, 400 400. 500, 600 IiIJ
horizontal 7 10 11 18 8
Nutzlast [kg] "™ 2 - g
vertikal 2 4 2.5 5 £
o) <
2 | Geschwindigkeit [mm/s] Anm. 2)l 10 bis 500 5 bis 250 12 bis 500 6 bis 250 3
E max. Beschleunigung/Verzogerung [mm/s?] 3000 g
S Positions-Wiederholgenauigkeit [mm] +0.02 %
g Steigung [mm] 10 5 12 6 § m
2 StoB-/Vibrationsbestandigkeit [m/s?] Avm-3) 50/20 [TH
9 | Funktionsweise Kugelumlaufspindel ﬂ
'._E, Fithrungsart Linearfilhrung
12 Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation) L
L ISO Klasse 4 (ISO 14644-1)
Anm. 4)
Reinheitsgrad Klasse 10 (Fed.Std.209E) 2 ©
Schmierfett [KugeIumIautspindeIILinearfﬁhrungsteiI Fett geringer Partikelbildung 0o
& | MotorgréBe 028 42 I._IIJ IiIJ
§ Motorleistung [W] 30 36
'S | Motor Servomotor
E | Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)/Z-Phase (?
[*]
.3 Nennspannung [V] 24 VDC +10% (&)
'§ Leistungsaufnahme [W] Anm. 5) 63 102 H
E Standoy-Leistungsaufnahme im Betriebszustand [W] A6 horizontal 4/vertikal 9 horizontal 4/vertikal 9
i | max. momentane Leistungsaufnahme [W] Am.7) 70 113 -
g @| Ausfiihrung Amm.8) spannungsfreie Funktionsweise o
S § | Haltekraft [N] 20 39 78 157 8
%;‘;; Leistungsaufnahme [W] Anm. 9) 2.9 5 |
82| Nennspannung [V] 24 VDC £10% L
Anm. 1) Bitte setzen Sie sich mit SMC fur Nicht-Standardhiibe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden. <L
Anm. 2) Details siehe ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Flihrung)“ auf Seite 10. Wenn die Kabelldnge 5 m Uberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu o
10 % ab. (&}
Anm. 3) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem L
Antrieb in Startphase.) .|
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel.
(Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.) (
Anm. 4) Die Menge der erzeugten Partikel hdngt ab von den Betriebsbedingungen und der Ansaugleistung. Siehe ,Kennlinie Partikelbildung” fiir Details.
Anm. 5) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.
Anm. 6) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb wéhrend des Betriebs in der Einstellposition angehalten wird.
Anm. 7) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann fir die Wahl der Spannungsversorgung g_)
verwendet werden. W
-l
. 8
Gewicht °
o
T
@
Modell 11-LEFS16 Q
Hub [mm] 100 200 300 400 m
Produktgewicht [kg] 0.90 1.05 1.20 1.35 TH
ausétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0.12 ﬂ
Modell 11-LEFS25
Hub [mm] 100 200 300 400 500 600
Produktgewicht [kg] 1.84 212 2.40 2.68 2.96 3.24 —
ausétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0.26 O
(7))
Modell 11-LEFS32 O
Hub [mm] 100 200 300 400 500 600 700 800 Ll
Produktgewicht [kg] 3.35 3.75 415 4.55 4.95 5.35 5.75 6.15 -
2usétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0.53 = 3
g2e
Modell 11-LEFS40 g =
Hub [mm] 200 300 400 500 600 700 800 900 1000 % 2
<5
Produktgewicht [kg] 5.65 6.21 6.77 7.33 7.89 8.45 9.01 9.57 10.13 E =
~—
2usétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0.53

SVC 25
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Serie 11-LEFS

Abmessungen: Kugelumlaufspindel

11 -LE\FS1 6 N x @3.4 3Ho (*6%%9) [mm]
| . . _ . \ | || Tiefe 3 Modell L [A[B[n[D[E
vI \ - ! == 11-LEFS160-100 |05 [, f.. 0T,
%y ] : = 11-LEFS1601-100B | 342.5 i
100 8 11-LEFS16[-200 | 400.5
D x 100 (=E) 40 11-LEFS160-200B | 442.5 | 296|280 | 6] 2 | 200
11-LEFS16-300 | 500.5
B 11-LEFS160-300B | 5425 | 3°6 | 380| 83 | 300
(L) Kabellange = 250 11-LEFS1601-400 | 600.5 406 | 480 [10| 4 | 400
A (Schiitten-Verfahrweg) *-2 a7 (113.5) 11-LEFS160-400B | 642.5
Hub 1) 24) 65 40
(V] —
Ausgangsposition] A4 Rusgargspoiion 3 24 o 27
! - I Motorkabel (2 x 85) [~
i e== o Botl e
T N o
3 6.5 Vakuumanschluss M5 x 0.5 x 5 ¥
03H9 (*§%°) @2) 55 M4 x 0.7
Tiefe 3 40 Gewindetiefe 7
Bezugseben \f[]r ehdusemontage “"’"-"\% 24 @ (Masseanschluss)
— — 2 I Ml el Motoroption: mit Motorbremse
| N | [ E
o : : - (155.5) Kabellinge = 250
\ I of ] 3H9 (6°9) 15 15 65
g o

iefe 3 . ] P
Schritt- i} &1 Servo- [ & —
=] motor
motor r&.ﬂl & -]

=
I

Anm. 1) Wenn Sie den elektrischen Antrieb unter\lerwendung der Bezugsebene fiir Gehausemontage montieren, stellen Sie die Hohe der
gegeniberliegenden Fléche bzw. des Pins aufgrund der R-Anfrésung auf min. 2 mm ein (empfohlene Hohe: 5 mm).

Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sichaewegen kann, wenn er zuriick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass
das am Schiitten angebrachte Werkstiick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert.

Anm. 3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition.

Anm. 4) Die Zahl in Klammern zeigt an, wenn die Richtung

Motorbremsenkabel (¢3.5)

Riickkehr zur Ausgangsposition geéndert wurde.

11-LEFS25 o o (135%)
- <« Tiefe 3
© ) \ \
< A
[ Neo 10
D x 120 (=E) 35
B
(L) Kabellange =~ 250
(52) A (Schlitten-Verfahrweg) A" 2 52 (121.5) 58
10 | | (054 Hub 54g6)) (2.4 38
4[2] Ausgangsposition] A4 Ausgangsposition ™3 7 2[);] 3 [ .
1 ] — ‘ﬁ- Motorkabel (2 x 85) © ©
© | 5
<A WO
S & B!
0| @ 13.9 \ \ Vakuumanschluss Rc1/8 ! ‘
S : . 6 M4 x 0.7
“”w oo Gewindetiefe 8
aSHQ( 0 ) (102) (Masseanschluss)
Tiefe 3 64
Bezugsebene fiir Gehausemontage #m»  4XM5x08 45
. Gewindetiefe 8.5 3

H @ = @ 3 N

\ \ I "

F\ [y | \ H

[ e ® ®

mm 3 uﬂ 3H9(+8.025) Motoroption: mit Motorbremse
(2]

Modell L [A|B|[n|D|E Tiefe 3 (166.5) Kabellange ~ 250
11-LEFS25(1-100 | 3415 15 15 65
11-LEFS250-100B 3865 | '°° | 210] 4| —| — . T

-LEFS250- Schritt- @ St Servo- & ® ~—y
11-LEFS25[0-200 | 4415
11-LEFS251-200B | 486.5 | 2% | 310| 6 2 | 240 motor @i motor ETH K TS
11-LEFS2501-300 | 541.5 on g
11-LEFS250-300B  586.5 | 26 | 410 | &) 3 | 360 Motorbremsenkabel (63.5)
&LEF§25D'400 641.5 406 (510 | 8| 3 [ 360 Anm. 1) Wenn Sie den elektrischen Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieren, stellen Sie die Hohe der
11-LEF 2255'4003 686.5 gegentiberliegenden Fldche bzw. des Pins aufgrund der R-Anfrasung auf inin. 3 mm ein (empfohlene Hohe: 5 mm).
11-LEFS2501-500 | 741.5 506 | 610 10| 4 | 480 Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schiitten sich bewegen kann, wenn er zuriick\zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das
11-LEFS25(-500B | 786.5 am Schiitten angebrachte Werkstiick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schiittens behindert.
11-LEFS25[1-600 | 841.5 Anm. 3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition.

11-LEFS251-600B | 8865 | 606|710 |12] 5 | 600 . 4) Die Zahl in Klammern zeigt an, wenn die Richtung der Riickkehr zur Ausgangsposition geandert wurde.
26 Zs\C




Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel Serie 1 1'LEFS

{Modellauswahl

Abmessungen: Kugelumlaufspindel
11-LEFS32

\

+0.030
5!"9( ° ) Anm. 1) Wenn Sie den elektrischen Antrieb unter Verwendung
Tiefe 5 der Bezugsebene fir Gehausemontage montieren,
o B _ B B | ) S stellen Sie die Hohe der gegeniiberliegenden Flache
© B bzw. des Pins aufgrund der R-Anfrasung auf min. 3

mm ein (empfohlene Héhe: 5 mm).
150 Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen
D x 150 (=E) 15 kann, wenn er zuriick zur Ausgangsposition kehrt.
B 15 Stellen Sie sicher, dass das am Schlitten angebrachte
Werkstiick nicht die Werkstiicke und Anlagen im

L Kabellinge = 250 Umfeld des Schlittens behindert.
- 70 Anm. 3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition.

(62)__ A (Schiiten-Verfahrweg) *™2 62 (147.5) 48 Anm. 4) Die Zahl in Klammern zeigt an, wenn die Richtung der
10 || (66)[64! Hub 64(66)] | oo (24) 65 ~"1 Riickkehr zur Ausgangsposition geandert wurde.
*
T

LEFS

l

Servomotor / Schrittmotor

4[2] [Ausgangsposition] ™4 Ausgangsposition ™/ 2[4] -

LEFB

|l I} o
)
| 1 i % P ~

= HN 8 [mm]
« g 14.9 Vakuumanschluss 75 Modell L A Bln | DIE
S Re1/8 11-LEFS320-100 387.5 1061 230| 4
(+0e0) Motorkabel (2 x @5) 11-LEFS32(0-100B| 439.5 |
o5H9 (*¢ M4 x 0.7 11-LEFS3200-200 | 487.5
Bezugsebene fir Tiefe 5 (122) Gewindetiefe 8 11-LEFS320-200B| 5395 | 206/ 3%0| 6 | 2 /300
Gehausemontage A1 4 x M6 x 1 (Masseanschluss) 11-LEFS320-300 587.5
*—— Gewindetisfe 8.9 N2, 11-LEFS320-300B | 639.5 |06 |4%0| 6] 2 |300
—— = = _ 11-LEFS320-400 | 6875 | )q | 5ay| g | 3 |450
= - - . + j|'--E FS3200-400B | 739.5
1
1
1

%

LECA6
LECP6

44

J [

1-LEFS3201-500 | 787.5
1-LEFS32-500B | 839.5 | °°6|630| 10| 4 1600
1
1

) [}

60

[ts] (+o 030) . .
wl || 5H9 Motoroption: mit Motorbremse -LEFS32(-600 887.5

Tiefe 5 (199.5) Kabelkinge ~ 250 H__Egsggg_?;ggB gggg 606|730 | 10 | 4 |600

12 12 e 65 11-LEFS3201-700B | 10395 | /%6830 | 12 | 5 | 750
11-LEFS320-800 | 1087.5

11-LEFS320-800B | 1139.5 | 806|930 | 14| 6 |900

LEC-G

Schrititmotor < Servomotor

20

Motorbremsenkabel (93.5)

11-LEFS40

Anm. 1) Wenn Sie den elektrischen Antrieb unter
N x06.6 6H9 (*5%%9) Verwendung  der  Bezugsebene fiir
~ Tiefe 6 Gehdusemontage montieren, stellen Sie die
L3 > E *‘ Héhe der gegenberliegenden Flache bzw.
© B B 1 — des Pins aufgrund der R-Anfrasung auf min. 3
~ % mm ein (empfohlene Hohe: 5 mm).
= Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich
\150 15 bewegen kann, wenn er zuriick zur
D x 150 (§,E) 60 Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher,
B dass das am Schlitten angebrachte
Werkstiick nicht die Werkstlicke und Anlagen
(L) Kabellange ~ 250 im Umfeld des Schlittens behindert.
. .2 Anm. 3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition.
(86) A (Schiitten-Verfahrweg) ™2 \86 (170.5) 90 Anm. 4) Die Zahl in Klammern zeigt an, wenn die
13 (90)e8] — Hub — 88[?39)] $<M M4 x 0.7 61 Richtung der Riickkehr zur Ausgangsposition
4[2] [usgengspostion] 4 Ausgengsposiion = ‘% Gewindetiefe 8 geandert wurde.

LECPA ‘ LECP1

|

LEFS

48.5
o
a

o - T T I . I (Masseanschluss)

T T

20
I )
S 12.9 kuumanschluss

Motorkabel (2 x @5)

I

31

67.5
AC-Servomotor

68

53.8
)

mm]
SModeII L I AIBln|DI|E
11-LEFS400-200 | 5615
11-LEFS400-200B | 6105 [2%6|378] 6 | 2 | 300
11-LEFS400-300 | 6615
11-LEFS4001-300B | 7105|3%|478| 6 | 2 | 300
11-LEFS400-400 | 7615
11-LEFS400-400B | 81055 |06 |578| 8 | 3 | 450
11-LEFS400-500 | 8615
11-LEFS400-5008 | o105 | 96| 678 10| 4 | 600
4000-
e %615 | 606l 778| 10 | 4 | 600

Motoroption: mit Motorbremse  J1_CEF S O e

4
40C-700 1061.5
(219.5) Kabellgnge ~250  11-LEFS400-700B | 11105 | /6| 878| 12| 5 | 780
12 65 11-LEFS4

0C-800 | 11615
400-800B | 12105 | 806] 978 14 | 6 | 900
= 11-LEFS400-900 | 12615
X 11-LEFS400-900B | 13105 | 906/1078| 14 | 6 | 900

MotorbremsenkabeN(23.3)
11-LEFS40C1-1000 | 1361.5
20 Motorkabel (2 x o5) 11-LEFS400-1.0008] 14105 |'°08[178| 16| 7 [1050

ZSvC 27

Bezugsebene fir  @6H9 (*3°%) (170)

Gehdusemontage ™™ Tiefe 7
4xMBx125 o
Gewindetiefe 13 _@_1

ﬁ—ee__ﬁ[“e\@ =

\
= E— 3=

™~ 6H9 (+8.oao)

Tiefe 7

LEFB

[

‘ LECSO ‘ [

)72 )[7)

%T 58

74

NI NINIWLVIWL]

20
®
i
=
—
v
~
m
m
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffuhrung
Riemenantrieb ZE2m=s

Serie LEF.

LEFB16, 25, 32

Servomotor

C€ N

Der Riemenantrieb kann nicht vertikal flir
Anwendungen eingesetzt werden.

Bestellschliissel

LEFB

O crige
16

25
32

9 entsprechend Steigung [mm]

T-1500

16
®

05 68 60664

@ Motor

[T ] 48 l
O Hub [mm]
300 300
bis bis
2000 2000

* Siehe Tabelle der anwendbaren Hibe.

Tabelle der anwendbaren Hiibe

Svmbol Ausfiih verwendbare BaugréBen kompatible
ymbo ustuhrung LEFB16 LEFB25 LEFB32 |Controller/Endstufen
LECP6
— Schrittmotor o ([ o LECP1
LECPA
A Servomotor o [ — LECA6
A\ Achtung

[CE-konforme Produkte]

(@ Die Erfilllung der EMV-Richtlinie wurde gepriift, indem der elektrische Antrieb der Serie LEF mit dem

Controller der Serie LEC kombiniert wurde.
Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und von der Beeinflussung sonstiger
elektrischer Geréte und Verdrahtung abhéngig. Aus diesem Grund kann die Erfillung der EMV-Richtlinie
nicht fir SMC-Produkte zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen
integriert sind. Daher muss der Kunde die Erflillung der EMV-Richtlinie flir das Gesamtsystem bestehend
aus allen Maschinen und Anlagen Uberprufen.

(@ Fur die Ausfiihrung mit Servomotor wurde die Erfiillung der EMV-Richtlinie mit der Installation eines
Stdrschutzfilter-Sets gepruft (LEC-NFA). Siehe Seite 46 fur weitere Informationen zum
Stérschutzfilter-Set. Siehe LECA-Betriebsanleitung fur Informationen zur Installation.

[UL-konforme Produkte]

In Féllen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Controller/Endstufen mit

einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

@Standard [mm]

Modell | 300 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 |1000 |1200 |1500 | 1800|2000
LEFB16 (] [ J [ ® ® [ J ® - | =] =] =
LEFB25 ® [ ] e ® [ ] [ ] e [ J [ ] e [
LEFB32 [ J [ ] L [ J [ ] [ ] [ J [ ] [ ] e [ J

« Bitte setzen Sie sich mit SMC fiir Nicht-Standardhiibe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.

-

Antrieb und Controller/Endstufe werden zusammen als Paket verkauft.
Stellen Sie sicher, dass die Controller/Endstufen-Antriebs-Kombination korrekt ist. _______.-c---====="""""
<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte> LEFB1 5T—5ﬂu
(» Uberprifen Sie das Typenschild des Antriebs auf seine Modellnummer. Diese stimmt mit Controller/Endstufe tiberein. e
@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-l/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). @ %
J

= Siehe Betriebsanleitung firr die Verwendung dieser Produkte. Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.de/ herunterladen.
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Riemenantrieb

Serie LEFB

. P
e >
. e ﬁ
L =

W‘ [Modellauswahq

LEFS

6 Motoroption @ Antriebskabel-Ausfiihrung*'
— ohne — ohne Kabel
B mit Motorbremse S Standardkabel*?
R Robotikkabel (flexibles Kabel)

@ Controller/Endstufen-Ausfiihrung*'

+1 Das Standardkabel ist fir die Verwendung
mit unbeweglichen Teilen vorgesehen.
Wéhlen Sie fir bewegliche Anwendungen
das Robotikkabel.

#2 Nur flr die Motorausfihrung ,Schrittmotor”
erhéltlich.

© vo-kabeliznge [m]"

0 Antriebskabelldnge [m]
ohne Kabel
1.5
3
5
8*
10*
15%
20*
#Fertigung auf Bestellung (nur Robotikkabel)
Siehe Spezifikationen unter Anm. 2) auf den Seiten 30 und 31.

O\ W|>|o|cw| =]

@ Controller/Endstufen-Montage

=1 Fur Details Uber Controller/Endstufen und
kompatible Motoren siehe nachstehende
kompatible Controller/Endstufen.

=2 Nur fir die Motorausfuhrung "Schrittmotor"
erhéltlich.

Kompatible Controller/Endstufen

LECP6/LECA®), Seite 59 (fiir LECP1) oder Seite 66 (fiir
LECPA), wenn ein I/0-Kabel erforderlich ist.

#2 Wenn ,Impulseingang-Ausfihrung” fur
Controller/Endstufen-Ausfiihrungen gewahlt wird, kann der
Impulseingang nur als Differenzsignal verwendet werden. Mit
offenem Kollektor kbnnen nur 1.5m-Kabel verwendet werden.

— ohne Controller/Endstufe — ohne Kabel — Schraubenmontage

6N LECP6/LECA6 NPN 1 1.5 D DIN-Schienenmontage*

6P |(Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang) PNP 3 32 # DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte
1N LECP12 NPN 5 5%2 getrennt bestellen.

1P | (programmierfreie Ausfiihrung)| PNP *1 Wenn ,ohne Controller/Endstufe* fur

AN LECPA?2 NPN Controller/Endstufen-Ausfihrungen gewahlt wird, kann das

AP |(Impulseingang-Ausfihrung)| PNP 1/0-Kabel nicht gewéhlt werden. Siehe Seite 46 (fiir

Ausfiihrung mit Ausfiihrung mit programmierfreie Impulseingang-
Schrittdaten- Schrittdaten- Ausfiihrung Ausfiihrung
Eingang Eingang
Ausfiihrung
Serie LECP6 LECAG6 LECP1 LECPA
Werte (Schrittdaten)-Eingang Der Betrieb (Schrittdaten) kann ohne die Hiffe eines . .
Merkmale Standard-Controller PCs oder einer Teaching Box eingestellt werden. Betrieb durch Impulssignale
kompatibler Motor Schrittmotor Servomotor Schrittmotor
max. Zahl der Schrittdaten 64 Positionen 14 Positionen ‘ —
Versorgungsspannung 24VDC
Details auf Seite Seite 38 Seite 38 Seite 53 \ Seite 60

ZSNC
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Serie LEFB

Technische Daten

Schrittmotor
Modell LEFB16 LEFB25 LEFB32
Hub [mm] Anm. 1) 300, 500, 600, 700 300, 500, 600, 700, 800, 900 300, 500, 600, 700, 800, 900
- 800, 900, 1000 1000, 1200, 1500, 1800, 2000 1000, 1200, 1500, 1800, 2000
2 | Nutzlast [kg] A"- 2) [ horizontal 1 5 14
5 Geschwindigkeit [mm/s] Anm. 2) 48 bis 1100 48 bis 1400 48 bis 1500
g | max Beschleunigung/Verzdgerung [mmis?] 3000
g Positions-Wiederholgenauigkeit [mm] +0.1
e aquivalente Steigung [mm)] 48 48 48
Q| StoB-/Vibrationshestandigkeit [m/s2] A 3 50/20
'E Funktionsweise Riemen
E Fuhrungsart Linearflhrung
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
é MotorgroéBe 128 42 156.4
2, Motor Schrittmotor
g Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
g Nennspannung [V] 24 VDC +10%
£ | Leistungsaufnahme [W] Anm. 4) 24 32 52
"é Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand [W] -9 18 16 44
i | max. momentane Leistungsaufnahme [W] 4om.6) 51 60 127
& | Ausfiihrung Anm-7) spannungsfreie Funktionsweise
S | Haltekraft [N] 4 19 36
23 Leistungsaufnahme [W] Anm. 8) 2.9 5 5
22 Nennspannung [V] 24 VDC +10%

>
=]
3

Anm.

Anm.
Anm.
Anm.

. 1) Bitte setzen Sie sich mit SMC fir Nicht-Standardhiibe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
Anm.

2) Die Geschwindigkeit ist abhangig von der Nutzlast. Siehe "Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Flihrung)" auf Seite 4.
Wenn die Kabellange 5 m Uiberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab.

3) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb
in Startphase.)
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der
Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)

4) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.

5) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb wéhrend des Betriebs in der Einstellposition angehalten wird.

6) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann fiir die Wahl der Spannungsversorgung verwendet

werden.
Anm. 7) Nur mit Motorbremse

Anm. 8) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Leistungsaufnahme fiir die Motorbremse.
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Riemenantrieb

Technische Daten

Serie LEFB

Servomotor

Modell

LEFB16A

LEFB25A

Hub [mm] Anm- 1)

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

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

@ Nutzlast [kg] A" 2) [ horizontal 1 2

5 Geschwindigkeit [mm/s] Anm. 2) 48 bis 2000 48 bis 2000

S [ max. Beschleunigung/Verzdgerung [mm/s?] 3000

g Positions-Wiederholgenauigkeit [mm] +0.1

o dquivalente Steigung [mm)] 48 48

Q| StoB-Nibrationshestandigkeit [m/s?] Am-3) 50/20

:E Funktionsweise Riemen

|§ Flihrungsart Linearfihrung
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40

Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)

MotorgroBe 028 42

Motorleistung [W] 30 36

Motor Servomotor

Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)/Z-Phase

Nennspannung [V] 24 VDC +10%

Leistungsaufnahme [W] Anm. 4) 78 69

Standoy-Leistungsaufnahme im Betriebszustand [W] A5 horizontal 4 horizontal 5

Max. momentane Leistungsaufnahme [W] Am.6) 87 120

Ausflihrung Anm. 7) spannungsfreie Funktionsweise

Haltekraft [N] 4 19

Leistungsaufnahme [W] Anm. 8) 2.9 5

Nennspannung [V] 24 VDC +10%

> > :
g g ﬁg}'g%ﬁmgg Elektrische technische Daten

. 1) Bitte setzen Sie sich mit SMC fir Nicht-Standardhube in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
. 2) Details siehe "Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fihrung)" auf Seite 4. Wenn die Kabelldnge 5 m tberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab.

Anm. 3) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem

Antrieb in Startphase.)

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel.

(Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)
Anm. 4) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.

Anm. 5) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb wéhrend des Betriebs in der Einstellposition angehalten wird.
Anm. 6) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann flir die Wahl der Spannungsversorgung

verwendet werden.
Anm. 7) Nur mit Motorbremse
Anm. 8) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Leistungsaufnahme fiir die Motorbremse.

Gewicht
Serie LEFB16
Hub [mm] 300 500 600 700 800 900 1000
Produktgewicht [kg] 1.19 1.45 1.58 1.71 1.84 1.97 2.10
2usatzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0.12
Serie LEFB25
Hub [mm] 300 500 600 700 800 900 1000 1200 1500 1800 2000
Produktgewicht [kg] 2.39 2.85 3.08 3.31 3.54 3.77 4.00 4.46 5.15 5.84 6.30
ausétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0.26
Serie LEFB32
Hub [mm] 300 500 600 700 800 900 1000 1200 1500 1800 2000
Produktgewicht [kg] 412 4.80 5.14 5.48 5.82 6.16 6.50 7.18 8.20 9.22 9.90
ausétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0.53
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Serie LEFB

Konstruktion

Serie LEFB
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=
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=
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pL PP
A1 /
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Nr. Beschreibung Material Anm.
1 | Gehduse Aluminiumlegierung eloxiert
2 | Fiihrung —
3 | Riemen —
4 | Riemenhalter Kohlenstoffstahl chromatiert
5 | Befestigungsschutzband Aluminiumlegierung eloxiert
6 | Schlitten Aluminiumlegierung eloxiert
7 | Abdeckung Aluminiumlegierung eloxiert
8 | Schutzband-Stopper synthetischer Kunststoff
9 | Gehduse A Aluminium-Druckguss beschichtet
10 | Riemenscheiben-Halter Aluminiumlegierung
11 | Riemenscheiben-Welle rostfreier Stahl
12 | End-Riemenscheibe Aluminiumlegierung eloxiert
13 | Motor-Riemenscheibe Aluminiumlegierung eloxiert
14 | Motorflansch Aluminiumlegierung eloxiert
15 | Motorabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert
16 | Endabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert
17 | Schutzband-Stopper rostfreier Stahl
18 | Motor —
19 | Gummibuchse NBR
20 | Stopper Aluminiumlegierung
21 | Staubschutzband rostfreier Stahl
22 | Lager —
23 | Lager —
24 | Spannungsjustierschraube Chrommolybdénstahl chromatiert
25 | Riemenscheiben-Fixierbolzen Chrommolybdénstahl chromatiert
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung . LEFB
Riemenantrieb Serie
=
©
\ =
| (2]
\ I
| S
\ 8
Abmessungen: Riemenantrie =
P —
3H9 (+0.025
LEFB16 S LA SR R Motoroption:
nxe3.4 Tiefe 3 .
_ mit Motorbremse
| i T T hd = (7))
%i | & 3 = - ° ;-’ Motorbremsenkabel h
| 150 8 7} [@35)
L 5| =
\ D x 150 (= E) == |
£
B | ) = |2
N S
H (L)/ Kabellande 250 o 65 L__
7 (géb A (Schlitten-Ver{ahrweg) Anm. 2) ‘ 535 | (1.5) | 65 — Kabgginge 5
\ HlAb 3[4 g
sgangsposition] ™4 | Ausgangsposition A3 || 2 [4] — 5
9%
| N — ~ :
AN | [ ®| ©
i i T <
+0.025 Riemenspannungs-Justierschraube L
q/Sl;IQ( 0 ) 55 | (M3: Schliisselweite 2.5)
Gehausemontage Anm- 1 Iel\/? 3 1.7 ©©
Bezugsebene X '4dx O: o2 M4 x 0.7 <0
Jewin e_tle eos Gewindetiefe 7 0O
2 (Masseanschluss) il
- i
[mm]
Modell L A B n D E o
) ) . . LEFB161T-300C] 495.5 306 435 6 2 300 (&)
Anm. 1) WenhSie den elektrischen Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehéusemontage
die Hohe der gegentiberliegenden Flache bzw. des Pins LEFB16L1T-5000) 695.5 506 635 10 4 600 w
mm ein (empfahleng Hohe: 5 mm). LEFB161T-600C] 795.5| 606 735 10 4 600 -
Ib dgssen der Schiitten sich bewegen kann, wenn er zuri LEFB16T-7000 895.5 706 835 12 5 750
E\enT:g esrﬁm r?]ifz IdVC r, dass das am Schljtten angebrachte Werkstiickficht die Werkstticke und LEFB161T-800C] 995.5 806 935 14 6 900 -
Anm. 3) Position nach der Riickkelir zur Ausgangsposition. LEFB16L1T-900L] | 10955 906 | 1035 14 6 900 ?5
wenn die Richtlng der Riickkehr zur Aysgangsposition geandert wurde. LEFB161T-1000C] | 1195.5 | 1006 | 1135 16 7 1050 |
-l
7 Motoroption:
= Schritt- Servo- mit Motorbremse E
T motor motor i- Motorbremsenkabel O
/ L m 0o 3 ot Q
<= .
D x 170\ E) — -
J/ ; —
” / (L) Kabellange 250 T
10 \ (109) H A (Schlitten-Verfahrweg) Anm\) 52 ;54.8 (1.5) _ 65 ] Kabellange )
113)[111] Hub 54 [(56)] i 250 i
Ausgarjgsposition] A™-4) - Ausgangsposition A™3) 1 w
4 121 AN\ussarfsposiion] gengsp A 214 | w
Ol o s
\ &~ = s
T TR (- I g
/ g  —
I [
1 f 9]
2
a3H9 (§%%°) (102) I\gotorl;a7bel 6 Riemenspannungs-Justierschraube
Tielo 3 o @xe47) 17 (M3: Schiisselweite 2.5) [mm] m
e M4 x 0.7 Modell H i
Gewindetiefe 8 LEFB25T-[sT| 115.8 |
% — (Masseanschluss) LEFB25T-[STIB 158.8
- — S LEFB25AT-[sT] 98.8
0 2 LEFB25AT-[STIB | 139.8 |
Modell L A B n D E
LEFB2500T-3000] | 541.8| 306 | 467 | 6 2 | 340 L]
LEFB25C1T-50001 | 741.8| 506 | 667 | 8 3 | 510 8
n Antrieb unter Verwendung LEFBZSDT-GOOIj\ 841.8| 606 767 10 4 680 w
Gehéusemontage mofitidren, stellen Sie die Hohe der gégentiblerliegenden LEFB2500T-70000 | 941.8| 706 | 867 | 10 4 680 -l
Flache bzw. deg Pins gufgrund der R-Anfrasung auf min. 3 LEFB2501T-800] | 1041.8| 806 967 12 5 850 L——
" ] ] LEFB25IT-900C] |1141.8| 906 | 1067 14 6 1020 28
Am-2) ﬁzzs:r?dslgzz'ri:rllbkz‘; seSnteIernS;ihelItstiec?]:rlcgabses“fagse;:asncrhltte angebrachte LEFB25LIT-10000] 1241.8 )\ 1006 | 1167 14 6 1020 % =
: , L >
Werkstiick night die Werkstlicke und Anlagen im Umfeld des Schlitiens behindert. LEFB25LIT-120001] 1441.8| 1206 | 1367 1o Z L J0 £
Anm. 3) Position nachy der Riickkehr zun Ausgangsposition. LEFB2501T-15000] | 1741.8 15?)6 1667 20 9 1530 '§ %
enn die Richtung der Riickkehr zur LEFB251T-1800C1| 2041.8 | 1806 | 1967 24 11 1870 o &»H
LEFB25[1T-2000C1| 2241.8 | 2006 \2\1 67 26 12 2040
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Serie LEFB

Abme sungen: Riemenantrieb

LEFB3 Motoroption:
Schritt- Servo mit Motorbremse
motor motor <]
Q] Motorbremsenkabel
5H9 (+8.030 24 5
n X 05.5 Tiefe 5 < 1135
g _ ol ! = —
° ‘ \ ] ] ‘ 1l ' =] -
© \ i
: - Kabellange
200 15 1 250
<
D x 200 (= E) 25 . 8
\ (®) =
(L) Kabellange 250
10 (121) » \ A (Schlitten\/erfahrweg) Anm-2) 62 86.6 (1.5) _ 65 20
<)
(125) [123] Hub 64((66)] o 48
412 \ ition1 Anm.4) \m@m) 2[4 L —7—
[2] [Ausgangsposition] A4 Ausgangsposi .24 ]
Xl o ol
g8 2 ‘
U | E < ©
" T 1 -l ®
\ ’ —-Q
\\ ©
Y Emnd Q‘]{
o
Motorkabel \ ™
X 05) 7.5 Riemenspannungs-Justierschraube
2 (M3: Schlisselweite 2.5)
7 \M4xo0.7
o5H9 (5%%°) 122 Gewindetiefe 8
Gehausemontage Anm- 1) iefe 5 70 (Masseanschluss)
Bezugsebene 42
3
o 5 Y T
hd
\ _ \ | T L«—:G
| \\ J | [ J: i
) @\ —f—
Q 0
© 0w 5H9 (+8,030)
Tiefe 5
Modell L A B n D E
. . ) ) LEFB321T-300C] 585.6 | 306 489 6 400
Anm. 1) Wenn Sie den elektrischen Antrieb unter Verwenlung der Bezugsebene fir LEFB3200T-5000] 785.6 506 689 8 500

Gehausemontage montieren, stellen Sie die Hoéhe der gegeniberliegenden
Flache bzw. des Pins aufgrund der R-Anfrasung auf min. 3 mm ein (empfohlene LEFB320]T-6000 885.6 606 789 8
Héhe: 5 mm). LEFB32CIT-7000] 985.6 706 889 10
Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er zuriick zur LEFB3200T-800] | 1085.6 806 989 10
Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das'\am Schlitten angebrachte LEFB3201T-900] | 1185.6 906 | 1089 12

Werkstiick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schlittens LEFB3200T-10001| 1285.6 | 1006 | 1189 12 1000
behindert. :
Anm. 3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition. LEFB32(1T-120001| 1485.6 | 1206 | 1389 14 1200
Anm. 4) Die Zahl in Klammern zeigt an, wenn die Richtung der R{ickkehr zur LEFB321T-150001 | 1785.6 | 1506 | 1689 18 1600

LEFB321T-180001| 2085.6 | 1806 | 1989 20
LEFB32[T-2000C] | 2285.6 | 2006 | 2189 22

Ausgangsposition geandert wurde.

C|lo(|o OO |hA D (w(w|N
—
o
o
o

—_
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Al

Serie LEF

Elektrischer Antrieb/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und
die Betriebsanleitung fiir Sicherheitshinweise fiir Elektrische Antriebe.

Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.de/ herunterladen.

|

Design \

|

Handhabung

A\ Achtung

1. Keine Last anwenden, die die Betriebshereichsgrenzen libersteigt.

Wahlen Sie einen geeigneten Antrieb, je nach Last und zuléssigem Moment.
Bei einem Betrieb auBerhalb der Betriebsbereichsgrenzen wirkt eine
Uberm&Bige exzentrische Last auf die Fihrung, was zu einem vermehrten Spiel
der Fihrung, Genauigkeitsverlust und eine verklrzten Lebensdauer des
Produkts fihrt.

. Verwenden Sie das Produkt nicht fiir Anwendungen, in

denen es UberméaBigen externen Kraften oder StéBen
ausgesetzt ist.

Dies kann zu Fehlfunktionen fihren.

|

Handhabung

A\ Achtung

1. Stellen Sie die Positionsermittlungssequenz in den

Schrittdaten auf mindestens 0.5 (mindestens 1 bei
der Riemenausfiihrung) ein.

Andernfalls kann das Abschlusssignal der In-Position nicht
ausgegeben werden.

2. INP-Ausgangssignal

1) Positionieranwendung
Sobald das Produkt den Schrittdaten-Einstellbereich [In
pos] erreicht, schaltet sich das INP-Ausgangssignal ein.
Anfangswert: auf min. [0.50] einstellen.

O

3.

6.

8.

9.

SvVC

10.

11.

A\ Achtung

Schlagen Sie niemals auf das Hubende, ausgenommen
wahrend der Riickkehr zur Ausgangsposition.

Dabei kann der interne Stopper beschadigt werden.

= AT X

Darauf achten, dass der Antrieb nicht beschadigt wird,
besonders bei Verwendung in vertikaler Richtung.

. Die Bewegungskraft sollte dem Anfangswert entsprechen.

Wird die Bewegungskraft auf einen Wert unterhalb des
Anfangswerts eingestellt, kann dies einen Alarm ausldsen.

. Das Die Ist-Geschwindigkeit dieses Antriebs wird

durch die Nutzlast beeinflusst.
Sehen Sie im Kapitel ,Modellauswahl” des Katalogs nach.
Wahrend der Riickkehr zur Ausgangsposition keine

Last, StoBeinwirkungen oder Widerstand zusétzlich
zur transportierten Last zulassen.

Andernfalls kann sich die Ausgangsposition verschieben, da
diese auf dem erfassten Motordrehmoment basiert.

. Das Gehéduse und die Schlittenmontageflachen

diirfen nicht verbeult, zerkratzt oder anderweitig
beschéadigt werden.

Dies kann Unebenheiten auf der Montageflache, Spiel in der
FUhrung bzw. einen erhdéhten Gleitwiderstand verursachen.

Beim Lastanbau keine hohen StoB- oder Momentkréafte
anwenden.
Eine externe Kraft, die das zuldssige Moment Uberschreitet,

kann Teile der Fihrungseinheit lockern, den Gleitwiderstand
erhéhen usw.

Die Ebenheit der Montagefldche darf max. 0.1 mm
abweichen.

Unebenheiten eines Werkstiicks oder Sockels, die auf das
Gehause des Produkts montiert werden, kdnnen zu Spiel in
der FUihrung und einer Erh6hung des Gleitwiderstands fiihren.
Halten Sie bei der Montage des Produkts
mindestens 40 mm Biegeradius der Kabel ein.
Wéahrend der Positionieranwendung und im
Positionierbereich das Werkstiick nicht auf den
Schlitten aufprallen lassen.
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Serie LEF

Al

Elektrischer Antrieb/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und
die Betriebsanleitung fiir Sicherheitshinweise fiir Elektrische Antriebe.

Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.de/ herunterladen.

| Handhabung

/A Achtung

12. Verwenden Sie fiir die Montage des Produkts Schrauben mit
der passenden Lénge und ziehen Sie diese mit dem
korrekten Anzugsdrehmoment fest.

GroBere Anzugsdrehmomente kdnnen Fehlfunktionen verursachen, wéhrend
sich bei einem zu niedrigen Anzugsdrehmoment die Einbaulage veréndern
und unter extremen Bedingungen der Antrieb von seiner Montageposition

|6sen kann.
fixiertes Gehause oA
L
Hj' p " p -
< % >
oA L
Modell Schraube (mm) (mm)
LEF[116 M3 3.5 20
LEF[125 M4 45 24
LEF[132 M5 5.5 30
LEFS40 M6 6.6 31
Gehausemontage

Bezugsebene fir
Gehausemontage

Positionierstift
(Bezugsebene)

Positionierstift
(Gehéause B Boden)

Bezugsebene fiir
Gehéusemontage

Positionierstift

Die lineare Verfahrgenauigkeit ist die Bezugsebene fur die
Gehausemontage-Bezugsebene.

Wenn die lineare Verfahrgenauigkeit eines Schlittens erforderlich ist,
setzen Sie die Bezugsebene gegen Zylinderstifte, etc.

fixiertes Werkstiick

max. Anzugsdrehmoment L

%1 : % it Modell | Schraube (Ng-m) e Eiscati) ()
[} LEF(]16 | M4 x 0.7 1.5 6
% T LEF125 | M5 x 0.8 3.0 8
@ LEF32 | M6x 1 5.2 9
LEFS40 (M8 x 1.25] 125 13

Verwenden Sie Schrauben, die min. 0.5 mm kiirzer als die max. Einschraubtiefe
sind, um einen Kontakt der Schrauben mit dem Gehause zu vermeiden. Zu lange
Schrauben kdnnten auf das Gehause sto3en und Fehlfunktionen o.A. verursachen.

13. Nicht mit fixiertem Tisch und durch Bewegen des
Antriebsgehauses in Betrieb nehmen.
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14. Der Antrieb mit Riemen kann nicht vertikal fiir
Anwendungen eingesetzt werden.

15. Uberpriifen Sie in den technischen Daten die min.
Geschwindigkeit fiir jeden Antrieb.
Andernfalls kdnnen unerwartete Funktionsstérungen, wie
Klopfen, kommen.

16. Beim Riemenantrieb kann es bei Geschwindigkeiten innerhalb der
Antriebsspezifikationen zu Vibrationen zu kommen, die von den
Betriebsbedingungen verursacht werden kénnen. Stellen Sie die
Geschwindigkeit so ein, dass keine Vibration verursacht wird.

] Wartung

A Warnung

Wartungsintervall
Fiihren Sie die Wartung entsprechend der nachstehenden Tabelle durch.

Intervall Sichtpriifung  |Interne Prifung|Riemenprifung
Inspektion vor der taglichen o _ _
Inbetriebnahme

Inspektion alle 6
Monate/1000 km/5 O O O
Millionen Zyklen*

« Wahlen Sie jeweils die Einheit aus, die am frihesten anwendbar ist.

Punkte fir die Sichtpriifung

1. Lose Einstellschrauben, anormale Verschmutzung

2. Uberpriifung auf Beschadigungen und der Kabelverbindung
3. Vibration, elektromagnetische Stérsignale

Punkte fir die interne Priifung

1. Zustand der Schmierung der beweglichen Teile.

2. Loser Zustand oder mechanisches Spiel bei festen
Elementen oder Befestigungsschrauben.

Punkte fiir die Riemenpriifung

Halten Sie den Betrieb unverziiglich an und tauschen Sie den Riemen aus,
wenn der Riemen den unten genannten Zustand aufweist. Stellen Sie
auBerdem sicher, dass lhre Betriebsumgebung und Betriebsbedingungen die
fiir das Produkt spezifizierten Anforderungen erfillen.

a. Abnutzung des zahnférmigen Gewebes.
Die Gewebefasern sind undeutlich. Kautschuk ist entfernt, die
Fasern verfarben sich weiBlich. Die Faserlinien werden undeutlich.

b. Riemenseite 16st sich ab oder ist abgenutzt
Riemenecke nimmt runde Form an und ausgefranste
Fasern ragen heraus.

c. Riemen teilweise eingeschnitten
Der Riemen ist teilweise eingeschnitten. Fremdkdrper, die von den Z&hnen
auBerhalb des eingeschnittenen Teils erfasst werden, verursachen Beschédigungen.

d. Vertikale Linie am Zahnriemen
Beschéadigung, die entsteht, wenn der Riemen auf dem Flansch l&uft.

e. Kautschukriickseite des Riemens ist weich und klebrig.
f. Riss auf der Riemenriickseite

ZSNC
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Controller (Schritt Data Input Modell)
Schrittmotor

Serie LECP6

Servomotor

Serie LECAG6

Bestellschliissel

A Achtung LECIP|6|P -

CE-konforme Produkte 1T
(D Die Erfiillung der EMV-Richtlinie wurde geprilft,
indem der elektrische Antrieb der Serie LEF mit dem
Controller der Serie LEC kombiniert wurde. Die Controller Serie LECP6  serie LECAG

EMV-Richtlinie ist von der Konfiguration der .
Systemsteuerung des Kunden und von der kompatibler Motor Bestell-Nr. Antrieb

\E/’Zfé?;miizngb;;’:g:g'ge;us'siket;:%hgrruﬁjr;;in“(;‘ig (auBer Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen)
Erfillung der EMV-Richtiinie nicht fir SMC-Bauteile P | Schrittmotor Beispiel: Geben Sie ,LEFS16A-400" fir
zertifiziert  werden,  die  unter  realen LEFS16A-400B-R16N1 ein.
Betriebsbedingungen in Kundensystemen integriert A |Servomotor Anm. 1)
sind. Daher muss der Kunde die Erfiillung der ————eOption
EMV-Richtlinie fiir das Gesamtsystem bestehend .
aus allen Maschinen und Anlagen dberpriifen. Zahl der Schrittdaten (Punkte) ¢ ¢1/0-Kabelléange [m] B — ) Schraubenmontage

(2)Fiir die Serie LECA6 (Servomotor-Controller) wurde die — Anm.) | DIN-Schienenmontage
Erfiillung der EMV-Richtlinie mit der Installation eines ﬂ 1 ohne Kabel Anm.) DIN-Schiene ist nicht inbegriffen
Storschutzfilter-Sets gepriift (LEC-NFA). Siehe Seite 46 1.5 o grifien.
fiir weitere Informationen zum Stérschutzfilter-Set. Siehe Ausgangsart ¢ 3 3 Bitte getrennt bestellen.
LECA-Betriebsanleitung fir Informationen zur Installation. N | NPN 5 5

UL-konforme Produkte P | PNP

In Féllen, in denen UL-Konformitét gefordert wird, sind

elektrische Antriebe und Endstufen mit einer Spannungsver- . . . . . . « .
sorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden. pamnung # Wenn Sie bei der Bestellung der Serie LE die Ausfiihrung mit Controller wahlen ist es

nicht notwendig, diesen Controller einzeln zu bestellen. il
e L
Der Controller kann einzeln verkauft werden, wenn der entsprechende Antrieb festgelegt wurde.
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist. ~______occo-eme=mmTTT =
Uberprifen Sie vor der Inbetriebnahme folgendes: LEFS16A—400 ! 4 L
(1) Uberpriifen Sie das Typenschild des Antriebs auf seine Modellnummer. Diese muss mit der des Controller-Typenschilds tibereinstimmen. ,/'
2) Uberpriifen S, ob die Parallel-/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). d@
Y @
* Siehe Betriebsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte. Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.de
Technische Daten
Technische Daten
Position LECP6 LECA6
kompatibler Motor 2-Phasen HB-Schrittmotor mit unipolarer Speisung DC-Servomotor
Spannungsversorgung Am. Spanpung: 24 VDCI10% Stromaufnahme: 3 A (Spitzenwert 5 A) Anm. 2) Spann}mg: 24\VDC 1.0% Stromaufnahme: 3 A (Spitzenwert 10 A) Anm. 2)
[inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Bremse] [inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Bremse]
Paralleleingang 11 Eingénge (Optokoppler)
Parallelausgang 13 Ausgange (Optokoppler)
Encoder A/B-Phase, Line Receiver Input Auflésung 800 p/r l A/B/Z-Phase, Line Receiver Input Auflésung 800 p/r
serielle Kommunikation RS485 (kompatibel mit Modbus-Protokoll)
Speicher EEPROM
LED-Anzeige LED jeweils (griin / rot)
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme fiir Zwangsverriegelung Anm. 3)
Kabelldange [m] I/0O-Kabel: max. 5; Antriebskabel: max. 20
Kiihlsystem Luftkiihlung
Betriehstemperaturbereich [C] 0 bis 40 (nicht gefroren)
Luftfeuchtigkeit [%] max. 90 (keine Kondensation,)
Lagertemperaturbereich [°C] —10 bis 60 (nicht gefroren)
Lager-Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Isolationswiderstand zwischen Gehause (Kuhlflache)
[MQ] und SG-Klemme 50 M (500 VDC)
Gewicht [g] 1?8 Egmraszl;?ennne]gprrggte;ge)

Anm. 1) Die Spannungsversorgung muf3 ohne Strombegrenzung betrieben werden.
Anm. 2) Die Leistungsaufnahme variiert je nach Antriebsmodell. Siehe Technische Daten des jeweiligen Antriebs fur weitere Informationen.
Anm. 3) Gilt fir Motorbremse.
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Controller (Schritt Data Input Modell)/Schrittmotor Serie LE CP 6
Controller (Schritt Data Input Modell)Servomotor Serie LE CA6

Montageanweisung
a) Schraubenmontage (LECJ6J1-[1) b) DIN-Schienenmontage(LECJ6[11D-[1)
(Installation mit zwei M4-Schrauben) (Installation mit DIN-Schiene)
DIN-Schiene ist verriegelt.
Erdungskabel Erdungskabel Eég:?gs'

Einbaulage ::> :

DIN-Schiene

=

W‘ [Modellauswahq

}[ LEFS

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

’[

famr () o)
! <0a
! (&]S)
! Ll
! -
L i |9
Einbaulage :> : (&)
| — | P— m
-l
ﬁ DIN-Schienen-Anbausatz E
Der Controller wird in die DIN-Schiene eingehéngt und zur (&)
Verriegelung wird A in Pfeilrichtung geschoben. IiIJ
<
o
0
DIN-Schiene L -
75 12.5 5.5
AXT100-DR- (Abstand) ———
* Geben Sie fur O die "Nr." aus der nachstehenden Tabelle an. i
Siehe Abmessungen auf Seite 40 fir Montageabmessungen. 0| _ N N N N N NN
el Y R (s i i (s o »
¥ T8
1.25 w
L-Abmessungen [mm] ———— -l
Nr. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 s
o
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 8.5 | 98 |[1105| 123 | 1355| 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 |210.5| 223 | 2355 | 248 | 260.5 15
[ —
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 3il 32 33 34 35! 36 37 38 39 40 3
o
L 273 [ 2855 | 298 |310.5| 323 | 3355 | 348 |360.5| 373 | 3855 | 398 | 4105 | 423 | 4355 | 448 | 460.5| 473 | 4855 | 498 | 510.5 <
[11]
L
11]
.|
DIN-Schienen-Anbausatz S —
LEC-DO (mit 2 Befestigungsschrauben) (I%
Der DIN-Schienen-Anbausatz kann nachtraglich bestellt und an den Controller mit Schraubenmontage montiert werden. 8
.|
(23
2 ¢
25
=R
S o
o DD

SMC 39
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Serie LECP6
Serie LECAb6

Abmessungen
a) Schraubenmontage (LECO6]-J)
(81.7) i5
04.
i 35
66 fiir Gehause-
10 Spannungsversorgungs-LED griin montage 31
(EIN: Spannungsversorgung ist eingeschaltet)
Alarm LED (rot)
J (EIN: Alarm ist eingeschaltet)
©
CN5 1/O-Stecker
CN4 Schnittstelle
o —
CN3 Encoder-Stecker 2 I
CN2 Motorstecker
CN1 Spannungsversorgungsstecker
L
1
4.6
fir Geh&use-
montage

b) DIN-Schienenmontage (LECJ61CID-[T)

(81.7) (11.5)
66
14»"
©
N
3
3
©
91.7)

40

Siehe Seite 39 flir Abmessung und
Bestell-Nr. der DIN-Schiene.

35
31

150
132

173.2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

167.3 (geschlossene Verriegelung der DIN-Schiene)

O
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Controller (Schritt Data Input Modell)/Schrittmotor Serie LE CP 6
Controller (Schritt Data Input Modell)/Servomotor Serie LE CA6

=
[
=
(2]
s
8
Verdrahtungsbeispiel 1 L=
| Spannungsversorgungsanschluss: CN1| « Der Stecker ist der LEC beiliegend. Stecker fir LECP6
CN1 Spannungsversorgung fiir LECP6 (Phoenix Contact FK-MC0.5/5-ST-2.5) ‘LE
Anschlussbezeichnung Funktion Angaben zur Funktion 1T}
. M24V-Klemme / C24V-Klemme / EMG-Klemme / BK RLS-Klemme sind -
ov gemeinsame Masse ()

gemeinsam (-).

M24V Motor-Spannungsversorgung (+)] Motor-Spannungsversorgung (+), 24V

C24V Steuerungs-Spannungsversorgung (+) | Steuerungs-Spannungsversorgung (+), 24V —

EMG Stopp (+) Eingang (+), der den Stopp freigibt (
BK RLS Bremsenentriegelung (+)| Eingang (+), der die Bremse entriegelt

Servomotor / Schrittmotor

CN1 Spannungsversorgungsklemmen-Anschluss fiir LECAG (Phoenix Contact FK-MCO0.5/7-ST-2.5) Stecker fiir LECA6 m
Anschlussbezeichnung Funktion Angaben zur Funktion LL
. M24V-Klemme / C24V-Klemme / EMG-Klemme / BK RLS-Klemme sind w
ov gemeinsame Masse () . -l
gemeinsam (-).
M24V Motor-Spannungsversorgung (+) | Motor-Spannungsversorgung (+), mit der der Controller versorgt wird.
Cc24V Steuerungs-Spannungsversorgung (+)| Steuerungs-Spannungsversorgung (+), mit der der Controller versorgt wird.
EMG Stopp (+) Eingang (+), der den Stopp freigibt —
BK RLS Bremsenentriegelung (+)| Eingang (+), der die Bremse entriegelt (LYo}
RG+ regenerative Output 1 AnschluBklemme, um z.B. Bremsenergie abzubauen. (In Kombination mit <0
RG- regenerative Output 2 | der Standardspezifikation der Serie LEY ist es nicht nétig, diese anzuschlieBen.) 88
-

Verdrahtungsbeispiel 2

. + Wenn Sie eine SPS 0.A. an den CN5 parallelen I/O-Stecker anschlieBen, verwenden Sie bitte das I/0-Kabel (LEC-CN5-01). 1
’ Parallel-/O-Anschluss: CN5 * Die Verdrahtung sollte an die AusfﬁhrSng der Parallel-I/O (NPN oder PNP) angepasst werden. Bitte nehmen (Sie die ) O
Elektrisches Schaltschema Verdrahtung unter Berticksichtigung des nachfolgenden Diagramms vor. ﬂ
LECO6NOO-0I (NPN) LECO6POIO-O (PNP)
Stromversorgung 24 V DC Stromversorgung 24 V DC
CN5 fur I/0-Signal CN5 fur I/0-Signal -
COM+ | A1 { COM+ | A1 { o
COM- | A2 COM- | A2 8
INO A3 — INO A3 | - — |
IN1 A4 — IN1 A4 L - — I
IN2 A5 — IN2 A5 | T - — <
IN3 A6 — IN3 A6 | - — o
NG | A7 [— INg | A7 [T O
] w
IN5 A8 — IN5 A8 | - — _l
SETUP | A9 — SETUP | A9 | - —
HOLD | A10 — HOLD | A10 — — —
DRIVE | A11 — DRIVE | A11 — —
RESET | A2 [— RESET | A12 — —
SVON | A13 — SVON | A13 [~ n
ouTo | Bf ouTo | Bt —ﬁ—« h
OUT1 B2 OUT1 B2 |
ouT2 B3 ouT2 | B3 _
ouT3 | B4 ouT3 | B4 2
OuUT4 | B5 OUT4 | B5 § —__
ouTs | B6 ouT5 | B6 s
BUSY | B7 BUSY | B7 Q
AREA | B8 AREA | B8
SETON | B9 SETON | B9 E
INP B10 INP B10 w
SVRE | B11 SVRE | Bi1 -l
«ESTOP | B12 +ESTOP | B12
*ALARM | B13 *ALARM | B13
JE— | I
Eingangssignal Ausgangssignal —
Bezeichnung Inhalt Bezeichnung Inhalt []
COM+ Anschluss der 24 V-Spannungsversorgung filr das Eingangs-/Ausgangssignal OUTO bis OUT5| Ausgabe der Schrittdaten-Nr. wéhrend des Betriebs 8
COM- Anschluss Masse flr das Eingangs-/Ausgangssignal BUSY Ausgabe, wenn Antrieb in Bewegung ist w
INO bis IN5 Schrittdaten ent;sprechend Bi.t-Nu'mmer (Der Ein.gangsbefehl AREA Ausgabe innerhalb des Ausgangseinstellbereichs der Schrittdaten |
erfolgt in der Kombination von INO bis 5.) SETON Ausgabe bei Rtickkehr in die Ausgangsposition S
SETUP Befehl fur die Rickkehr in die Ausgangsposition INP Ausgabe bei Erreichen der Zielposition oder Zielkraft (Schaltet sich £ §
HOLD Der Betrieb wird voribergehend angehalten. ein, wenn Positionierung oder Vorschub beendet sind.) »‘é’ z
DRIVE Befehl zum Verfahren SVRE Ausgabe wenn Motor eingeschaltet ist ;,:’- %
RESET Zurlcksetzen des Alarms und Unterbrechung des Betriebs +*ESTOP Anm.) keine Ausgabe bei EMG-Stopp-Befehl = E
SVON Befehl Servo ON *ALARM Anm.) keine Ausgabe bei Alarm £ 3

Anm.) Diese Signale sind Ausgangssignale, wenn die Spannungsversorgung des Controllers eingeschaltet ist (N.C.)

~
Z

SvVC
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Serie LECP6
Serie LECAb6

Schrittdaten-Einstellung

1. Schrittdaten-Einstellung fir die Positionierung

Mit dieser Einstellung bewegt sich der Antrieb in Richtung
Zielposition und stoppt dort. Das nachfolgende Diagramm zeigt
die Einstellparameter und den Betrieb. Die Einstellparameter
und Einstellwerte fir diesen Betrieb werden unten angegeben.

Schrittdaten (Positionierung)

Geschwindigkeit

’ Acceleration ‘

’ Deceleration

Speed

INP-Ausgang | EIN

In-Position

AUS

EIN

©: miissen eingestellt werden
(O: miissen den Anforderungen entsprechend eingestellt werden
— Einstellung nicht erforderlich

2. Schrittdaten-Einstellung fiir Schub

Der Antrieb bewegt sich in Richtung Schub-Startposition. Wenn er diese
Position erreicht, startet er den Schubbetrieb mit einer Kraft, die
unterhalb des Kraft-Einstellwertes liegt. Das nachfolgende Diagramm
zeigt die Einstellparameter und den Betrieb. Die Einstellparameter und
Einstellwerte fir diesen Betrieb werden unten angegeben.

Pushing Speed

Geschwindigkeit

’ Acceleration ‘

’ Deceleration ‘

Speed

:

<—In-Position
Pushing Force
Trigger LV O

INP-Ausgang | EIN

AUS EIN

©: milssen eingestellt werden.

Schrittdaten (Schubbetrieb) O:missen den Anforderungen entsprechend eingestelt werden.

Position Beschreibung Position Beschreibung
Ist eine absolute Position erforderlich, stellen Ist eine absolute Position erforderlich, stellen
© | Move M Sie "Absolute" ein. Ist eine relative Position © | Move M Sie "Absolute” ein. Ist eine relative Position
erforderlich, stellen Sie "Relative" ein. erforderlich, stellen Sie "Relative" ein.
O | Speed Geschwindigkeit zur Zielposition O | Speed Geschwindigkeit zur Schub-Startposition
O | Position Zielposition O | Position Schub-Startposition
Beschleunigungsparameter, je héher der Beschleunigungsparameter, je héher der
O | Acceleration Einstellwert, desto schneller erreicht der O | Acceleration Einstellwert, desto schneller erreicht der
Antrieb die eingestellte Geschwindigkeit. Antrieb die eingestellte Geschwindigkeit.
Verzdégerungsparameter, je hoéher der Verzdégerungsparameter, je hoher der
O | Deceleration Einstellwert, desto schneller stoppt er. O | Deceleration Einstellwert, desto schneller stoppt er.
Einstellwert 0. (Werden Werte von 1 bis Das Schubverhaltnis wird definiert.
© | Pushing Force 100 eingestellt, wechselt der Betrieb zu O | Pushing For Der Einstellbereich variiert je nach gewahltem
Schub-Betrieb.) ushing Force elektrischen Antrieb. Siehe Betriebsanleitung
— | Trigger Lv Einstellung nicht erforderlich fur die Verwendung des elektrischen Antriebs.
— | Pushing Speed Einstellung nicht erforderlich. Bedingung, die das INP-Ausgangssignal
O | Positioning F. max. Drehmoment wéhrend des Positionierbetriebs einschaltet. Das INP-Ausgangssignal
ositioning Force (keine spezifische Anderung erforderlich) © | Trigger LV schaltet sich ein, wenn die erzeugte Kraft
Bedinauna. die das AREA-Ausganassianal den Wert Uibersteigt. Der Schwellenwert darf
O | Areat, Area 2 'gung, gangssig max. dem Wert der Schubkraft entsprechen.
(Bereich) einschaltet.
Bedingung, die das INP-Ausgangssignal Schubgeschwindigkeit.
einschaltet. Sobald der Antrieb den [in Wird die Geschwindigkeit auf einen hohen Wert
position]-Bereich erreicht, schaltet sich das eingestellt, kann es, aufgrund von StoBkréften
O | In- Posit INP-Ausgangssignal ein. (Das Andern des verursacht durch den Aufprall auf das Ende, zu
n - Fosition Anfangswertes ist hier nicht notwendig.) _ einer Beschadigung des elektrischen Antriebs
Wenn die Ausgabe des Ankunftssignals O | Pushing Speed und des Werkstiicks kommen. Stellen Sie diese
vor Abschluss des Betriebs erforderlich ist, Werte dementsprechend niedriger ein. Siehe
erhdhen Sie den Wert. Betriebsanleitung fir die Verwendung des
elektrischen Antriebs.
O | Positioning Force max. Drehmoment wahrend des Positionierbetriebs
¢ (keine spezifische Anderung erforderlich)
Bedingung, die das AREA-Ausgangssignal
O | Areat, Area2 (Bereich) einschaltet.
Verfahrweg wahrend des Schubs. Ubersteigt
der Verfahrweg diese Einstellung, kommt es
© | In - Position auch ohne Schub zum Stopp. Wird der
Verfahrweg Uberschritten, schaltet sich das
INP-Ausgangssignal nicht ein.
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Controller (Schritt Data Input Modell)/Schrittmotor Serie LE CP 6

Controller (Schritt Data Input Modell)/Servomotor Serie LE CA 6

5
=
(2]
>
©
©
38
Signal-Tabelle L= __
—
Zuriick zur Ausgangsposition (Referenzfahrt)
24V
Spannungsversorgun (2]
pannungsversorgung | ov L
17]
EIN o |
o
SVON AUS g
Eingang £
_I =
SETUP 8
e
o
BUSY EIN g
AUS S
5
SVRE ? E
w
SETON -~
Ausgang
INP '
n I S
i\
*ALARM i ‘\ ({e] o]
' i <0
= (&]e)
*ESTOP A LLILL]
— E 4 |
Vo
HE
Geschwindigkeit f— 0 mm/s
b o
. - 1 (&)
zuriick zur Ausgangsposition ! \ w
H [}
______________________________________________________ J
E Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs "In Position" der Parameter
i befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet.
* "ALARM" und "ESTOP* werden als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt. E
(&]
e ! e ! w
i Lesen der i Lesen der il
Position anfahren jStep-No. | Schubbetriebs jStepNo. |
EIN EIN
IN N IN ) iy <
—_— ' 1 |AUS i ' AUS o
Eingang 15ms :Ausgabe der 1 Eingang 1 Ausgabe der ; O
- ! . 1 - .
DRIVE weney )i Step-No. DRIVE —] 1Step-No. L
; ; -
i o 1
out EIN out a BIN - — ——
=N AUS AUS
Ausgang | BUSY : Ausgang | BUSY : o
LL
INP A INP ) 17]
i ; -
i \
i —\ ! 5
G - / " :
eschwindigkeit — 0 mm/s o i
e : Geschwindigkeit . 0 mm/s S —
Positionierbetrieb :' ',| Schubbetrieb “. g —_—
(e mmmmm e e S o m e R . 18
i Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs "in position" der Parameter ! i Ubersteigt die aktuelle Schubkraft den "Schwellenwert" (Trigger i <
! befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet. i 1 LV) der Schrittdaten, wird das INP-Signal eingeschaltet. i m
______________________________________________________ L L ™
= "OUT" ist Ausgangssignal wenn "DRIVE" von eingeschaltet zu (TT]
ausgeschaltet wechselt. (Wenn Spannung anliegt, "DRIVE" bzw. - |
"RESET" sich einschaltet oder "+ESTOP" sich ausschaltet, dann schalten
sich alle "OUT"-Ausgénge aus.)
HOLD Reset {Alarm-Reset| ——
Eingang | HOLD | | Eingang | RESET ] iLNS %
EIN O
Ausgang | BUSY L
| A AUS |
usgang
EIN
AUS £ 8
Geschwindigkeit ; verzoge- § g
1fungs- HOLD* wahrend des Betriebs e T B e e \ 2
ipunkt | 1 Die Alarmgruppe kann anhand der Kombination von H =5
E OUT-Signalen bei der Alarmerzeugung identifiziert werden. E = k=]
= Wenn sich der Antrieb im Positionsbereich des Schubbetriebs befindet, = =======msmmsmemm oo oo 2

stoppt er auch dann nicht, wenn das HOLD-Signal Eingangssignal ist.

O

# ”ALARM" und "ESTOP* werden als Negativ Logik dargestellt.
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Serie LECP6
Serie LECAb6

Zubehor: Antriebskabel

Antriebskabel fiir Schrittmotor

LE-CP-[1]-[ ]

LE-CP-3/ Kabellange: 1.5, 3, 5 m

Controller-Seite

Belegung ) . Stecker C (14.2)
) 1.5 i 2 Antriebsseite = Belegung
Kabellange (L)[m 5TE26 (13, — — cl A1 — B1
h ( 3 5) N~ m"
15 v;'[ 1 \ ra— I ]
1 1 a_||§|: 2 = N A6 Be
3 3 5 u 6 Stecker A (14.7)
5 5¥ 10 (30.7) L :
8 8* 8B . .
A o LE-CP- x¢ / Kabelldnge: 8,10, 15,20 m
A ller-Sei
B 5 (* Fertigung auf Bestellung) Controller Seite __
C 20" Belegung Stecker C (14.2)
== Antriebsseit a2 =
* Fertigung auf Bestellung 56 L fmrienssete 8 = Belegung
(nur Robotic-Kabel) I,\ Al~=—=mrB1
(13.5) ~ I iF
= . A6 B6
Kabel-Modell ® @ @ (H)
- Stecker A ~ 14.7
_ Robptlc-KabeI (30.7) IECKET A 8 Stecker D (11)
(flexible Kabel) - —
q elegun elegun
S Standard-Kabel Schaltkreis | giocier A A Steoker &
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/- A-3 blau 4
Bel
___Abschimung ___ Fatbe | giceerd
Vce B4 | - r t  braun 12
Masse-Anschluss]  A-4  { | | {  schwarz 13
A T s SR €0 © (G i My L
A A-5 1 T T ¢ schwarz 6
B B6 1 + + i orange 9
B A-6 ! ~ ! 5 ¢ schwarz 8
e N — 3
Antriebskabel mit Bremse und Sensor fiir Schrittmotor
1 -
LE-CP-|(1|-B —| | LE-CP- 3/ Kabellinge: 1.5, 3,5 m
T Antriebsseite Controller-Seite
Kabellinge (L)[m] Belegung Stecker A Eg Stecker C (14.2) Belegung
152 ST = < AR B
1 15 5= j | ] T el
3 3 [==6(18.5) & L A6-r)-B6
" S A B1
5 5 I stld 1 = . ‘ e A3@BS
8 8* (30.7) Stecker B g L (11) (14.7)
A 10* 8B .
B 15% LE-CP- xc / Kabellénge: 8, 10, 15, 20 m (+ Fertigung auf Bestellung)
Cc 20% Antriebsseite —~ Controller&»
* Fertigung auf Bestellung Belegung SteckerA @ 8 Stecker C (142 Belegung
(nur Robotic-Kabel) 1= 2 . — 8| = a—
SN = o[
B ds SIS S I I A6 l-B6
mit Bremse und Sensore . & E— A1 B1
1 > | § [
I —— = A3 @BS
Stecker B 8
Kabel-Modell & (807) = L (14.7)
Robotic-Kabel ) Belegung Belegung
Schaltkreis Farbe
- H Stecker A Stecker C
(flexible Kabel) A EX bran >
S Standard-Kabel A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/— A-3 blau 4
__Abschirmung ___ Fave | Soo%rS
Vce B-4 ? 7 - 7 : braun 12
Masse-Anschluss| A4 + + t  schwarz 13
A B-5 1 . ‘ - ‘ rot 7
A A-5 1 T T schwarz 6
B B-6 1 1 t  orange 9
B A-6 ? . i \7’/ ¢t schwarz 8
s ! Belegung | 0777 — 3
chaltkreis Stecker B
Domeel) B4 OO 2 :
Bremse (-) A-1 1 ¢t schwarz 5
o 8 OOt ;
Anm.) Nicht verwendet bei Serie LEFS/LEFB. | Sensor (=) Anm.) A3} t blau 2
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Controller (Schritt Data Input Modell)/Schrittmotor Serie LE CP 6
Controller (Schritt Data Input Modell)/Servomotor Serie LE CA6

=
©
=
(2]
>
<
o
=)
=
~——
P —
Antriebskabel fiir Servomotor
LE - CA_ LE-CA-[] Controller-Seite (LL)
Antriebsseite o] Ll
. Belegung -—_— Stecker C (14.2) g Belegung s5|=
Kabelldnge (L) [m] 1 > @ .@37)_ stckerA q) (16.6) g
e e : el
L 321
3 3 T Al
5 s (13.5) ===t [, [ ¢ \ 145 g
- : 7T
8 o N ol (I | \ )1 : 4t g
A | 10 N ~5 |
B 15% :8, (14.7) L
C 20" (30.7) L L_IIJ
- Stecker B Stecker D
* Fertigung auf —
Bestellung
. Belegung Belegung
Schaltkreis Stecker A Farbe Stecker C L
U 1 rot 1
v 2 weif 2 ‘98
w 3 schwarz 3 g 3
. Belegung . Belegung L
Scnaltkrels Stecker B _.___Abschirmung ___ Farbe Stecker D T
Vce B-1 4 = = ] braun 12
Masse-Anschiuss| A1+~ OO L e 13
A B2 | — — ' rot 7 S
A ey EERED.C.O.O R - 6 :
B B-3 1 L b +  orange 9 8
B iy R EEED.C.O.C G - 5 =
Z B4 — — t geb i
Z romms BERNED © OO GRNENN - )
D ittt bt N 4 — 3
Anschluss der Abschirmung E
O
Antriebskabel mit Bremse und Sensor fiir Servomotor 'ﬂ
LE-CA- —B LE-CA-[-B <
T Antriebsseite [a B
. Controller-Seite
Kabellénge (L) [m] o Belegung O
—~ (30.7) — Ll
© Stecker A1 . ) (16.6)
1 1.5 ) @3.7) |/ crocker A2 i Stecker C (14.2) o ~ -
3 3 Belegung Sl ~ —
1 2 7 T i
1o | = iy e
] o
A 10* (135)  — - %)
8V} -7
B | 15 f2 o} | | | ! | L
: S ] L
c | 20 1o 5 -
* Fertigung auf Bestellung (30.7) 8 L s
(10) g
Stecker B Stecker D £
. [ —
mit Bremse und Sensor ® . 5 8
. elegung elegung ‘
Schaltkreis Stecker A1 e Stecker C 2
U 1 rot 1
V 2 weil3 2 E
W 3 schwarz 3 w
. Belegung ) Belegung .|
Schaltirels | gpecker A2 ____Abschirmung ___ Farbe | Stecker D
ves B OO b 12
Masse-Anschluss A-1 1 i \ i \ t  schwarz 13
A p I 1 [ e N——
A e BENERED'C O O GEEE NS rot z —
A A-2 1 T ‘ T ‘ ¢t schwarz 6
8 B OO e > %
B A-3 | ' ' t  schwarz 8 (7))
z e WD €0 O G W A - i e
Z A-4 $ ‘ \ t  schwarz 10
B iinte N 4 — 3 -
' Belegung Anschluss der Abschirmun e —
Schaltkreis Stecker B 9 =5
e ey S O O O GEE : Iy
Bremse (-) A-1 1 t _schwarz 5 =
e e B © O GEE e : £3
Anm.) Nicht verwendet bei Serie LEFS/LEFB. |_Sensor (=) Am™.) A-3 1 t schwarz 2 32
& &
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Serie LECP6
Serie LECAb6

Zubehor: 1/0 Kabel

LEC-CN5—

Controller-Seite SPS-Seite
~ Belegung
e @ B1 A1
Kabelldnge (L) [m] g A:1
1 15 N A13
—H— JHl 1 .
5 5 (14.4) ‘ L B13  B13 A13
Belegung Farbe  [Markierung Markderungs1 Belegung Farbe  |Markierung Markderungs1
farbe farbe
. . Al hellboraun | m schwarz B1 gelb L rot
* L : AWG2
* Leitergrofe: AWG28 A2 hellbraun | ® rot B2 heligrin | m m schwarz
A3 gelb u schwarz B3 hellgrin | m m rot
A4 gelb u rot B4 grau L schwarz
A5 heligrin | = schwarz B5 grau aEm rot
A6 hellgrin | m rot B6 weil3 LI schwarz
A7 grau u schwarz B7 weil3 L rot
A8 grau u rot B8 helloraun | @ B B | schwarz
A9 weil3 u schwarz B9 hellbbraun | B H B rot
A10 weil3 u rot B10 gelb H B B | schwarz
AlA hellbraun | ® | schwarz B11 gelb EEE rot
A12 hellbraun | @ & rot B12 hellgrin | m ® W | schwarz
A13 gelb UL schwarz B13 hellgrin | mm =m rot
— Abschirmung
Zubehor: Stérschutzfilter-Set fir Servomotor
Inhalt des Sets: 2 Stérschutzfilter (Hersteller WURTH ELEKTRONIK: 74271222)
[E==] [==]
i a Il —
\ / | |
o]
(28.8) o 42.2

« Siehe Betriebsanleitung der Serie LECA® fiir Informationen zur Installation.
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Serie LEC

( Windows®XP, Windows®7 kompatibel )

Controller-Einstellsoftware / LEC-W2

(D Controller-Einstell-

Bestellschliissel

LEC-W2

software
Controller-Software
(2 Kommunikations- (Auch in Japanisch und Englisch erhaltlich.)
kabel (3 USB-Kabel
ﬂ (A-mini B type)
..... {E‘y‘-_”mgm N = ==L
— Inhalt
. PC (1 Controller-Software (CD-ROM)
: r (2 Kommunikationskabel
R “ 3 USB-Kabel
(« (Kabel zwischen PC und Umsetzer)
Kompatibel Controllers/Endstufe
Schrittmotor-Controller Serie LECP6
Servomotor-Controller Serie LECAG

Schrittmotor-Endstufe (Impulseingang-Ausfiihrung) serie LECPA

Systemvoraussetzungen Hardware

0s Windows® XP (32-bit)
Windows® 7 (32-bit und 64-bit)

IBM PC/AT-kompatibler Computer

Kommunikations-
schnittstelle

USB 1.1 oder USB 2.0-Anschliisse

Anzeige XGA (1024 x 768) oder mehr

# Windows® und Windows®7 sind eingetragene Handelsmarken von Microsoft Corporation in den USA.
= Fur Informationen zu Aktualisierungen der Version siche SMC-Webseite unter http://www.smc.de

Beispiel Softwareoberflache

Beispiel einer Oberfliche im "Easy Mode

FilelE} Edit Comm Cetting
o Test
ot =) ladan Rwoma| S | RANRRN
Step Mo Pogition Speed Fonce
Mo O Lo mm L [T L] Gt Pos
Status un Sl
laconn |iREy | evov b WSCTONY - | - | jesomv
Step Data
Ha. Nove M Spon Pozltlon Pushingf Pushingfe In pos -
mfs - X X an
0| &bsalute o0 §.00 ] L] 1.on
I/ Absolule m 1900 L] [ 100
2|Absalute o0 .00 L] 1.on
3| Absolute 200 30.00 L] 1.00
4| Absalute 200 48.00 L] 1.on
§|Absolute 300 50,00 L] 1.00
B|Absolule 00 ER.00 0 1.00
7|4bsolute 400 .00 L] 1.00
B|Absolule 400 E0.00 L] 1.00
9| Absolute L1} 90.00 L 1.00
Maove Speed 20 [mmssec] Move detance Mawe:
: .
] ﬁsn o) - + |
Ready 100400 ~ 300,00

Beispiel einer Oberflache im "Normal Mode Mode"

Blad 41

" RESET
m o
wa |

ma

m

w1
o
(L F)
(T

s

Einfacher Betrieb und Bedienung

@ Antriebs-Schrittdaten, wie z.B. Position, Geschwindigkei
Kraft usw. kénnen eingestellt und angezeigt werden.

@ Die Schrittdaten kénnen auf ein und derselben
Seite eingestellt und der Antrieb getestet werden.

@ Kann fur JOG und gleichméBiges Verfahren
verwendet werden.

t,

st

Detaileinstellung

@ Detaildarstellung der Schrittdaten

@ Uberwachung von Signalen und Status
@ Einstellung der Parameter

® JOG und gleichmaBiges Verfahren, zurlick zum Ausgangspunkt,
Testbetrieb und Test der Ausgange kénnen durchgefiihrt werden.

% S\VC
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W‘ [Modellauswahq

}[ LEFS

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

’[

LECA6
LECP6

AC-Servomotor

LECSO H LEFB ” LEFS H LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G

]

roduktspezifisch
Sicherheitshinweise
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Serie LEC

Teaching Box / LEC-T1

Bestellschliissel

C € M

LEC-T1-

3

G

Freigabetaste Teaching Box l lFreigabetaste
(Option)
— | ohne
- Kabelldnge [m] S | mit Freigabetaste
n * Verriegelungsschalter fir
\ Stopptaste ) JOG Testfunktion
;,; Anzeige®
é J |Japanisch h Stopptaste
% E | Englisch @ mit Stopptaste ausgestattet
1 * Die Anzeigesprache kann zwischen
o Englisch und Japanisch umgeschaltet werden.
Technische Daten
Standardfunktionen Position Beschreibung
° Anzeige chinesischer Zeichen Schalter Stopptaste, Freigabetaste (Option)
° Stopptaste Kabellange [m] 3
Schutzklasse IP64 (auBer Stecker)
Option Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 50
¢ Freigabetaste Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Gewicht [g] 350 (auBer Kabel)

CE-konforme Produkte
Die Erfillung der EMV-Richtlinie der Teaching Box wurde nur mit dem LECP6-Controller und dem
entsprechenden Antrieb geprdft.
UL-konforme Produkte

In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Endstufen mit einer

Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

O
g

Easy Mode
Aufbau der Meniipunkte
Funktion Beschreibung Menu Daten
Step Data * Einstellen der Schrittdaten Data Step No.
« JOG-Betrieb Monitor Einstellung von zwei unten dargestellten Parametern
JOG . M - JOG (Position, Geschwindigkeit, Kraft, Beschleunigung, Verzégerung)
Zurlck zur Ausgangsposition Test Ver, 1.4
Test e 1-Schritt-Betrieb Alarm Position, Geschwindigkeit, Kraft, Beschleunigung, Verzdgerung
e Zuritick zur Ausgangsposition TB-Setting Ver. 2.5
« Anzeige der Achse und Position, Geschwindigkeit, Schubkraft, Beschleunigung, Verzdgerung, Bewegungsart MOD,
Schrittdaten-Nummer Schwellenwert, Schubgeschwindigkeit, Stellkratt, Bereich 1, Bereich 2, In-Position
Monitor * Anzeige von zwei au's.gewéhlten Monitor
Parametern aus Position, Anzeige Step No
Geschwindigkeit, Kraft — >19 p No.
Anzeige von zwei unten dargesellten Parametern
Alarm * Anzeige des aktiven Alarms (Position, Geschwindigkeit, Kraft)
* Alarm-Reset
* Wiederverbinden JO?} —
« Einstellung einfacher/normaler Modus Zurlick zur Ausgangsposition
TB-Setting » Einstellung der Schrittdaten und JOG-Betrieb
Parameterwahl fir Test
Uberwachungsfunktion es
1-Schritt-Betrieb
Alarm
—— Anzeige des aktiven Alarms
Alarm-Reset
TB-Setting
|___ Wiederverbinden (Ver. 1.xx)
Japanisch/Englisch (Ver. 2.:xx)
Easy Mode / Normal Mode
Einstellparameter
48



Normal Mode

Teaching Box Serie LEC

Aufbau der Meniipunkte

Funktion Beschreibung Menu Step Daten
Step Data * Schrittdaten-Einstellung Step Data Step No.
P P - I Parameter Bewegungs-Modus
arameter ¢ Parametereinstellung Monitor Geschwindigkeit
* JOG-Betrieb/Konstante-Rate- Test Position
Bewegung ALM Beschleunigung
e Zuriick zur Ausgangsposition File Verzdgerung
» Testbetrieb (max. 5 Schrittdaten TB-Setting Schubkraft
Test spezifizieren und in Betrieb Reconnect Trigger LV
nehmen) Schubgeschwindigkeit
* Erzwungener Ausgang Positionierkraft
(erzwungener Signalausgabe, Area i, 2
erzwungener Klemmeausgabe) In-Position
. Antriebsﬂbgrwachung Parameter Grundeinstellung |
* Ausgangssignal-Uberwachung — Basic
Monitor * Eingangssignal-Uberwachung ORIG ORIG Einstellung
* Ausgangsklemmen-Uberwachung - _
* Eingangsklemmen-Uberwachung Monitor DRV-Monitor
« Aktive Alarmanzeige Verfahrweg Position, Geschwindigkeit, Kraft
ALM (Alarm-Reset) | Aysgangss_ignale Step no.
« Anzeige Alarm-Log-Aufzeichnung Eingangssignale Letzter Step no.
Ausgangklemme . .
+ Daten speichemn Eingangklemme _{ Monitor-Ausgangssignal |
Schrittdaten und Parameter des _‘ Moni Ei T I|
Controllers, der fir die Kommunikation Test onitor-Eingangssigna
verwendet wird, speichern (vier Dateien JOG/Verfahren Monitor-Ausaanasklemmen
kénnen gespeichert werden, wobei ein 1 Zurlick zu ORIG _‘ gang |
Schrittdaten- und Parametersatz als Testbetrieb —{ Monitor-Eingangsklemmen |
File eine Datei gespeichert wird). Erzwungener Ausgang
. Leﬁdenlm.ControIIer _ ALM Active ALM
L&dt die in der Teaching Box L Aktiver Alarm Anzei Ktiver Al
gespeicherten Daten in den Controller, der A flve. hnan der Alarm Alnzelgsa |tver arm
fiir die Kommunikation verwendet wird. ulzeichnung der Alarme arm-nese
* Gespeicherte Daten I6schen File ALM Log
* Dateischutz (Ver. 2.++) — Daten speichern Aufzeichnung der Alarme
Laden in Controller
* Anzeigeneinstellung Datei l6schen
Easy Mode / Normal Mode Dateischutz (Ver. 2.%%)
* Spracheneinstellung -
(Japanisch/Englisch) TB-Setting
TB-Setting » Einstellung der Hintergrundbeleuchtung Easy Mode / Normal Mode
* Einstellung des LCD-Kontrasts Sprache
* Signalton-Einstellung Hintergrundbeleuchtung
* Max. Verbindungsachse m LQD-Kontrast
* Distanzeinheit (mm/Zoll) Signalténe .
Reconnect * Wiederverbinden Anzahl max. Antriebe
Passwort
Distance unit
—{ Reconnect
Abmessungen
34.5
Pos. Beschreibung Funktion
1 | LCD LCD-Bildschirm (mit Hintergrundbeleuchtung)
2 | Ring Schliisselring zum Befestigen der Teaching Box
3 | Stopptast Durch Dricken der Taste wird der Betrieb gestoppt.
opptaste Die Entriegelung erfolgt durch Drehen nach rechts.
4 | Stopptastenschutz | Schutz fir den Stoppschalter
Freigabetaste Verhindert unbeabsichtigten Betrieb (unerwarteten
5 | o ﬁon) Betrieb) der JOG-Testfunktion. Andere Funktionen,
P wie Datenanderung, werden nicht abgedeckt.
6 | Tastschalter Tasten fur Eingabe
7 | Kabel Lénge: 3 m
005 8 | Stecker Stecker, zum AnschluB3 an die LEC-Controller (Stecker CN4).
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W [ LEFS W‘ {Modellauswahl

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

%

LECA6
LECP6

LEC-G

” LEFS W‘ LECPA ‘ LECP1

AC-Servomotor

LEFB

[

‘ LECSO ‘ [

roduktspezifische
Sicherheitshinweise
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GW-Einheit

Serie LEC-

Bestellschliissel

c P us

A\ Achtung

CE-konforme Produkte

Die Erfillung der EMV-Richtlinie
wurde geprift, indem der elektrische
Antrieb der Serie LEF mit dem
Controller der Serie LEC kombiniert
wurde.

Die EMV ist von der Konfiguration
der Systemsteuerung des Kunden
und von der Beeinflussung sonstiger
elektrischer Gerate und Verdrahtung
abhéngig. Aus diesem Grund kann
die Erfiillung der EMV-Richtlinie
nicht fiir SMC-Bauteile zertifiziert
werden, die unter realen
Betriebsbedingungen in Kundensys-
temen integriert sind. Daher muss
der Kunde die Erfullung der
EMV-Richtlinie fur das Gesamtsys-
tem bestehend aus allen Maschinen

und Anlagen Uberpriifen.
UL-konforme Produkte
In Fallen, in denen

UL-Konformitat gefordert wird,
sind elektrische Antriebe und
Endstufen mit einer Spannungs-
versorgung Klasse 2 UL1310 zu

K= LEC-G

verwendbare Feldbusprotokolle e

(]

e B
(7

B
-l
1
i
=

1

NHZ

MJ2 | CC-Link Ver. 2.0 m ""i -‘;@ o
DN1 DeviceNet™ Montage . e L :
PR1 PROFIBUS DP — _|Schraubenmontage 8 : 8
EN1 EtherNet/IP™ D Anm.) | DIN-Schienenmontage f - i i 5 _*

B LEC-

Kabeltyp 0—‘

Anm.) Die DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.

Bitte getrennt bestellen.

CG1/|-

"

O 4 D

| O ey

Kommunikationskabel g

Abzweiganschluss

LEC-CGD
AbzweiganschlussI

1 Kommunikationskabel Kabelldnge
2 | Kabel zwischen Verzweigungen K 0.3m
L 0.5m
1 im

Kabel zwischen

verwenden. Verzweigungen
IS LEC - CGR
Technische Daten
Position LEC-GMJ201 LEC-GDN1C LEC-GPR10 LEC-GEN1CO
verwendbares | Feldbus CC-Link DeviceNet™ PROFIBUS DP EtherNet/IP™
System Version Anm. 1) Ver. 2.0 Version 2.0 \Al Version 1.0
9.6 k/19.2 k/45.45 k/
Kommunikationsgeschwindigkeit [bps] | 120 K/625 /2.5 M 125 k/250 /500 k | 93.75 k/187.5 K/500 k/ 10 M/100 M
/5MA0M 1.5 M/3 M/6 M/12 M
Konfigurationsdatei Anm-2) — EDS-Datei GSD-Datei EDS-Datei
technische 4 Stationen | Eingabe 896 Punkte
Daten . belegt 108Worter | Eingabe 200 Bytes (186 benutzt) | Eingabe 57 Worter Eingabe 256 Bytes
E/A-Bel b h
Kommunikation /A-Belegungsbereic (8- | Ausgabe 896 Punkte | Ausgabe 200 Bytes (186 benutzt) |  Ausgabe 57 Wérter | Ausgabe 256 Bytes
Einstellung) 108 Worter
Spannungsversorgung | Versorgungsspannung [V] — 11 bis 25 VDC — -
fir Kommunikation | interne Leistungsaufnahme [mA] — 100 — —
technische Daten Kommunikationsstecker Stecker (Zubehdr) Stecker (Zubehdr) D-sub RJ45
Endwiderstand nicht inbegriffen nicht inbegriffen nicht inbegriffen nicht inbegriffen

Versorgungsspannung [V] A 6) 24 VDC +10%
. nicht an die Teaching Box angeschlossen 200

Leistungsaufnahme [mA] an die Teaching Box angeschlossen 300

EMG-Ausgangsklemme 30VDC 1A

Technische Daten

verwendbare Controller

Serie LECP6, Serie LECA6

Kommunikationsgeschwindigkeit [bps] A%

115.2 k/230.4 k

Controller

max. Zahl der Controller,die angeschlossen werden kdnen -4

12

| 8 Anm. 5)

5 | 12

Zubehoér

Spannungsversorgungsstecker, Kommunikationsstecker

Spannungsversorgungsstecker

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 40 (nicht gefroren)

Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich [°C]

-10 bis 60

(nicht gefroren)

Lager-Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Gewicht [g] Ausfiihrung fiir Schraubenmontage 200
g Ausfiihrung fiir DIN-Schienenmontage 220
Anm Bitte beachten Sie, dass sich die Version dndern kann.

Anm

Anm

1)

. 2) Sie kénnen die einzelnen Dateien von der SMC-Webseite http://www.smc.de herunterladen.

Anm. 3) Stellen Sie bei Verwendung einer Teaching Box (LEC-T1-0J) die Kommunikationsgeschwindigkeit auf 115.2 kbps ein.
. 4) Die Kommunikations-Ansprechzeit betragt fir 1 Controller ca. 30 ms.

Siehe “Richtlinie fir die Kommunikations-Ansprechzeit” fir die Ansprechzeit bei Anschluss mehrerer Controller.
Anm. 5) Fur die Verwendung mit Schrittdateneingabe kénnen bis zu 12 Controller angeschlossen werden.
Anm. 6) In Fallen, in denen UL-Konformitét gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Controller mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.
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Gateway-Einheit Serie LE C'G

=
[
H
]
3
Richtlinie fur die Kommunikations-Ansprechzeit =
Die Verzdgerungszeit zwischen der Gateway-Einheit und den Controllern ist je nach Anzahl der an die Gateway-Einheit
angeschlossenen Controllern unterschiedlich.
Details zur Ansprechzeit finden Sie im unten stehenden Diagramm. I‘.I’.)
400 Iﬂ
_» g
B 350 = E
g2 300 E
= A () —
o 250 - L=
g o 8
S 200 £
o v g
g 150 b M
100 /r/ u
-
A
500/
0 = Dieses Diagramm zeigt die Verzdgerungszeiten zwischen der
1 2 3 4 . 5 6 7 8 9 . 10 1.1 .12 Gateway-Einheit und den Controllern. L
Anzahl der Controller, die angeschlossen werden kdnnen (Einheit) | pie Verzogerung des Feldbusnetzwerks ist nicht inbegiffen.
(o] (o}
36
Abmessungen ]
el
Schraubenmontage (LEC-GCICI0)

verwendbares Feldbusprotokoll: CC-Link Ver. 2.0 verwendbares Feldbusprotokoll: DeviceNet™ (?
(85) (35) (85) (35) 8
82 045 " 34 82 245 31 |
1 firGehédusemontage 1 fir Gehdusemontage
- \ i -—
-
(=5 o
4 (&]
w
d o[[c —l
(3} = N
2y 4L @ 23 B o
i [5)
EH
s (
‘ 18.2 ‘ 18.2 w
‘ ‘ LL
4.5 4.5 w
fur Gehdusemontage fir Gehdusemontage |
verwendbares Feldbusprotokoll: PROFIBUS DP verwendbares Feldbusprotokoll: EtherNet/IP™ g
£
(87.9) (35) 85 (35) S —
82 245 | 31 82 pad R—Y 3
1 fiir Geh&usemontage 9 fur Geh&usemontage &,:"
[11]
ekl L
w
] -
L d[Cii]==g
fi
= o| & — ol ¥ — [
) S 3 S8 i @ —
= B[ I:‘
g F
&S
|
L m
Lls -
23
‘{ 18.2 ‘ 18.2 5 £
45 4.5 23
fiir Gehausemontage fiir Gehausemontage 82
o 5

W Handelsmarke DeviceNet™ ist eine Handelsmarke von ODVA. EtherNet/IP™ ist eine Handelsmarke von ODVA.
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Serie LEC-G

Abmessungen

DIN-Schienenmontage (LEC-GIICID)

verwendbares Feldbusprotokoll: CC-Link Ver. 2.0

(85)
82
L
N
H <t
(o)
L
e
i
it
"
(9) *

* DIN-Schienenmontage méglich (35 mm)

(35)
31

187.3 (geschlossene Verriegelung der DIN-Schiene)

_193.2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

170
152.2

verwendbares Feldbusprotokoll: PROFIBUS DP

verwendbares Feldbusprotokoll: DeviceNet™

(35)

31

(85)
82
1
e
R 5
c
H Qo
=
[5]
. @
o < z
© o
=
[}
°
0 o)
e c
n 3
HTo) [4]
F] o
i 2
k) £
9]
>
)
c
9]
=
2
1 ]
2]
]
©) *

170
152.2

% Vo Bolla  BW

Toone])

I
LI

187.3 (geschlossene Verriegelung der DIN-Schiene)

£
"
u
g &

* DIN-Schienenmontage mdglich (35 mm)

verwendbares Feldbusprotokoll: EtherNet/IP™

(87.9) (35) (85) (35)
82 31 82 31
41 o 1
3| 2| ] 3 g
S| .2 c| ©
2| 5 9| 5
= 5 9
I 1=
d z| 2 H B
o3 © ol g
= 3 —g ol ¥ — 3 g ol —
= ol & ‘ o 5
sl 3 s 2
ol = Q=
c| o c| o
238 2 8
o 3 S| 2
o 2 I ol @
g 2 g 5
(98) | - =rxd (95) . o
+ DIN-Schienenmontage mdglich (35 mm) # DIN-Schienenmontage méglich (35 mm)
DIN-Schiene L
AXT100-DR-] 75 12.5 (Abstand 5.25
= Fur O, die "Nr." aus der nachstehenden Tabelle eingeben. PR
Siehe 0. g. Abmessungen fiir die Montageabmessungen. 8|8l - [ceRerResResResResRasRasNes!
]
125 |
L-Abmessung [mm]
Nr. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |1105| 123 | 1355 | 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 | 210.5| 223 | 235.5 | 248 | 260.5
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 3il 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 | 2855 | 298 | 310.5| 323 | 3355 | 348 | 360.5| 373 | 385.5 | 398 | 410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5| 473 | 485.5 | 498 | 510.5

W Handelsmarke DeviceNet™ ist eine Handelsmarke von ODVA. EtherNet/IP™ ist eine Handelsmarke von ODVA.
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Programmierfreier Controller

Serie LECP1

Bestellschlissel

LECP1|P|1] [-[LEFS16A-400

LEFS W‘ {Modellauswahl

Servomotor / Schrittmotor

I—J [11]
Controller—f l Option Bestell-Nr. Antrieb h
f — (auBer Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen) -
[P ] ?:1-5 atltbler Hotor ] DA g gﬁ\trsal;penmont?ge Beispiel: Geben Sie ein ,LEFS16A-400” fiir den
chrittmotor chienenmontage LEFS16A-400B-R17N1.
Anm.2)DIN Schiene st i nbegrifen. Wenn bei der Bestellung der Serie LE die @ ———
Zahl der Schrittdaten (Positionen) Bite getennt beselen Ausfithrung mit Controller gewéhlt wird,
[ 1] 14 (programmierirei) | o E/A-Kabelldnge [m] muss dieser Controller nicht bestellt werden. 2&
" — ohne Kabel 00
Parallel-E/A-Ausflihrung ¢ 1 15 (I IT]
N NPN 3 3 -1
P PNP 5 5
Q
A\ Achtung Der Controller wird als einzelne %)
CE-konforme Produkte . Einheit verkauft, nachdem der E
Die Erfullung der EMV-Richtlinie wurde geprift, indem der elektrische Antrieb der Serie LEF mit dem : H
Controller dgr Serie LEC kombiniert wurd%. %ie EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des eptSPreChende kompatlble Antrieb
Kunden und von der Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate und Verdrahtung abhéngig. Aus elngestellt wurde. -
diesem Grund kann die Erfillung der EMV-Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter . .
realen Betriebsbedingungen in Igundensystemen integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfiillung der Stellen Sie sicher, dass die Controller- ?5
EMV-Richtlinie fiir das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen Gberpriifen. Antriebs-Kombination kompatibel ist. w
UL-konforme Produkte -l
In Féllen, in denen UL-Konformitéat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Endstufen mit einer | * Siehe Betriebsanleitung fiir die Verwendung
Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden. dieser Produkte. Diese kénnen Sie von unserer <
Webseite http://www.smc.de/ herunterladen. o
Technische Daten 8
Technische Daten (Standard) =
Position LECP1 G
kompatibler Motor Schrittmotor
Spannungsversorgung ™ 1 Versorgungsspannung: 24 V DC +10%, max. Leistungsaufnahme: 3A (Spitze 5A) Anm- 2)
[Inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Stopp, Bremse] (2]
Paralleleingang 6 Eingange (Optokoppler) h
Parallelausgang 6 Ausgange (Optokoppler) |
Haltepunkte 14 Positionen (Positionszahl 1 bis 14(E))
kompatibler Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung) g
Speicher EEPROM g
LED-Anzeige LED (gruin/rot) jeweils § (—
7-Segment-LED-Anzeige A 3) |1-stellig, 7-Segment-Anzeige (rot), die Werte werden in Hexadezimalen angezeigt (“10” bis “15” in Dezimalzahlen werden als “A” bis “F" angezeigt) 1)
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme fiir Zwangsverriegelung Anm. 4) <
Kabelldnge [m] E/A-Kabel: max. 5 Antriebskabel: max. 20 m
Kiihlsystem Luftkiihlung LL
Betriebstemperaturbereich [°C] 0 bis 40 (nicht gefroren) ﬂ
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Lagertemperaturbereich [°C] —10 bis 60 (nicht gefroren)
Lager-Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Isolationswiderstand [MQ] zwischen Gehause und SG-Klemme 50 (500 VDC) —
Gewicht [g] 130 (Schraubenmontage) 150 (DIN-Schienenmontage) O
Anm. 1) Die Spannungsversorgung des Controllers darf nicht einschaltstrombegrenzt sein. 8
Anm. 2) Die Leistungsaufnahme variiert je nach Antriebsmodell. Nahere Angaben sind in den Bedienungsanleitungen der jeweiligen Antriebe usw. enthalten. w
Anm. 3) “10” bis “15” in Dezimalzahlen werden in der 7-Segment-LED wie folgt angezeigt. -

Dezimalanzeige

c
10 11 12 13 14 15

Hexadezimalanzeige A b c d E F

Anm. 4) gilt fir Motorbremse
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Serie LECP1

Controller-Details
Nr. | Anzeige Beschreibung Details
® PWR  |LED Spannungsversorgung Spannungsversorgung ON/Servo ON : leuchtet griin
Spannungsversorgung ON/Servo OFF : blinkt griin
—1 ® ALM Alarm-LED mit Alarm : leuchtet rot
Parametereinstellung : blinkt rot
Andern und Schutz des Modusschalters

® B Abdeckung (nach dem Andern des Schalters)

@ @ = | Fa Funkionserde) | ot e iter ess.ScheBen Si oas Erdungokabel an)
® — Modusschalter Schalten Sie den Modus zwischen manuell und automatisch um.
® — 7-Segment-LED | Halteposition, der durch (8) eingestellte Wert und die Alarminformation werden angezeigt
@ SET Einstell-Taste Die Einstellungen oder den Verfahrbetrieb im manuellen Modus wéhlen
— Schalter zur Positionsauswahl | Die Verfahrposition (1 bis 14) und die Ausgangsposition (15) zuordnen
©) MANUAL manuelle Forwértstaste | Im Handbetrieb vorwérts verfahren und Tippbetrieb durchfiihren

/® manuelle Rickwértstaste| Im Handbetrieb rlickwarts verfahren und Tippbetrieb durchfiihren

/@> a SPEED Vorwartsgeschwindigkeits-Schalter | 16 Vorwartsgeschwindigkeiten sind verfligbar

...I/ 7 Rilckwarsgeschwindigkeits-Schalter | 16 RUckwartsgeschwindigkeiten sind verfligbar
; (E) ACCEL Vorwartsheschleunigungs-Schalter | 16 Vorwérts-Beschleunigungsschritte sind verfiigbar

Rilckwartsbeschleunigungs-Schatier| 16 Ruckwaérts-Beschleunigungsschritte sind verflgbar

@5 CN1 Spannungsversorgungsstecker| Das Spannungsversorgungskabel anschlieBen
CN2 Motoranschluss Den Motorstecker anschlieBen

/@ W) CN3 Encoderanschluss | Den Encoderstecker anschlieBen

CN4 E/A-Stecker Das E/A-Kabel anschlie3en

Montageanweisung

Controller-Montage siehe unten.
1. Befestigungsschraube (LECP1L[-[])

(Installation mit zwei M4-Schrauben)

Erdungskabel

Einbaulage :>

Einbaulage :>H
1_

2. Erdung
Ziehen Sie bei der Montage des Erdungskabels die Schraube
wie unten gezeigt mit der Mutter fest.

M4-Schraube
Kabel mit Quetschkabelschuh

gezahnte Sicherungsscheibe

AR

Controller

Anm.) Bei Verwendung einer GréBe von 25 oder mehr der Serie LEY muss zwischen den Antrieben ein Abstand von min. 10 mm vorhanden sein.

A\ Achtung

BaugréBe
Endbreite L: 2.0 bis 2.4 mm
Endstarke W: 0.5 bis 0.6 mm

W]

* M4-Schrauben, Kabel mit Kabelschuh und gezahnte Sicherungsscheibe sind nicht inbegriffen.
Stellen Sie die Erdung sicher, um ein Rauschen zu verhindern.
* Verwenden Sie einen Feinschraubendreher mit der u.g. GréBe zum Andern des Positionsschalters p
und stellen Sie den Wert des Geschwindigkeits-/Beschleunigungs-Schalters (1) auf (4.

vergréBerte Ansicht des Schraubendreher-Endes
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Abmessungen

Programmierfreier Controller Serie LE CP 1

Schraubenmontage (LECLI1[ILI-[])

85

DIN-Schienenmontage (LECL1[ICID-[])

85 11.5

24.2

O

133.2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

CN4-E/A-Stecker

CN3 Encoder-Stecker

CN2-Motorstecker

CN1-Spannungsversorgungsstecker

04.5
Gehausemontage

T T

Nt N ”n

il

HU

38
36.2
0 18.1
<
2 3 g
4.5
Gehausemontage
38
2
sL 36
| —
0
c
o
<
[
@
=
o
] I |
=1 RO S B
O
c
=]
[}
b5
g < g
5 |l ©
>
(0]
c
[}
[%2]
(%2}
o
<
[
: k
)
a i
NG i
o  —
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Servomotor / Schrittmotor
}[ LEFS

LEFB

’[

LECA6
LECP6

AC-Servomotor

LECSO H LEFB ” LEFS H LECPA BRS¢l LEC-G ‘

roduktspezifische
Sicherheitshinweise
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Serie LECP1

Verdrahtungsbeispiel 1

]Spannungsversorgungsanschluss: CN1

= Bei Anschluss eines CN1-Spannungsversorgungssteckers verwenden Sie bitte das Spannungsversorgungskabel (LEC-CK1-1).

CN1 Spannungsversorgungsklemmen-Anschluss fir LECP1

x Das Spannungsversorgungskabel (LEC-CK1-1) ist ein Zubehorteil.

Spannungsversorgungskabel fir LECP1 (LEC-CK1-1)

Anschlussbez. | Kabelfarbe Funktion Angaben zur Funktion
oV | blay | 9emeinsame | M24V-Klemme/C24V-Kiemme/BK @% ] 2 [ % @
Versorgung (-) | RLS-Klemme sind gemeinsam (-).
. | Motor- Motor-Spannungsversorgung (+),
M24V'" | weiB | spamungsiersorgung (+) mit der der Controller versorgt wird.
Steuerungs- Steuerungs-Spannungsversorgung (+),
24V braun Spannungsversorgung (+)| mit der der Controller versorgt wird.
BK RLS |schwarz| Bremse (+) Eingang (+), der die Bremse entriegelt.

Verdrahtungsbeispiel 2

Parallel-E/A-Anschluss: CN4

* Wenn Sie eine SPS 0.4. an den CN4 parallelen E/A-Stecker anschlieBen, verwenden Sie bitte das E/A-Kabel (LEC-CK4-[J).

# Die Verdrahtung sollte an die Ausfiihrung der Parallel-E/A (NPN oder PNP) angepasst werden. Bitte nehmen
Sie die Verdrahtung unter Bericksichtigung des nachfolgenden Diagramms vor.

ENPN HPNP
24 VDC 24 VDC
CN4 fiir E/A-Signal CN4 fiir E/A-Signal
COM+ 1 { COM+ 1 {
COM- 2 COM- 2
ouTo 3 ouTo 3 —Last}
outt | 4 ouTt | 4 |—Iast}
ouT2 5 ouT2 5 —Last}
ouUT3 6 0ouUT3 6 —{Lest}
BUSY 7 BUSY 7 —{Last}
ALARM | 8 Last ALARM | 8 (—Last]
INO 9o — —1 INO 9 — 1
IN1 10— —7 IN1 10—
IN2 ni— —7 IN2 no—
IN3 12— — IN3 12—
RESET | 13 — ——t RESET | 13 — —1
STOP = STOP = —
Eingangssignal Ausgangssignal
Bezeichnung Inhalt Bezeichnung Inhalt
COM+ Anschluss der 24 V-Spannungsversorgung fir das Eingangs-/Ausgangssignal Schaltet sich ein, wenn Positionierung oder Schub abgeschlossen sind.
COM- Anschluss der 0 V-Spannungsversorgung fiir das Eingangs-/Ausgangssignal (Der Ausgangsbefehl erfolgt in der Kombination von OUTO bis 3.)
- Verfahrbefehl (Eingabe als Kombination von INO bis IN3) OUTO bis OUT3 |  Beispiel: (Betrieb fur Position Nr. 3 abgeschlossen)
« Befehl zur Riickkehr zur Ausgangsposition (INO bis IN3 alle gleichzeitig ON) ouT3 ouT?2 OUT1 ouTo
INO bis IN3 Beispiel: (Verfahrbefehl fur Position Nr. 5) OFF OFF ON ON
IN3 IN2 IN1 INO BUSY Ausgabe, wenn Antrieb in Bewegung ist
OFF ON OFF ON *ALARM Anm) | Kein Ausgang bei aktivem Alarm oder Servo OFF
Zurlicksetzen des Alarms und Unterbrechung des Betriebs Anm.) Signal des negativ-logischen Schaltkreises (N.C.)
Waéhrend des Betriebs: Verzégerungsstopp von der
RESET Position, bei der ein Signal eingegeben wird (Servo ON
wird aufrechterhalten)
Bei aktivem Alarm: Alarm-Reset
STOPP Stopp-Befehl (nach max. Verzégerungsstopp, Servo OFF)

Eingangssignal [INO - IN3] Tabelle der Positionszahlen O: OFF®: ON

Ausgangssignal [OUT0 - OUT3] Tabelle der Positionszahlen O: OFF@®: ON

Positionszahl IN3 IN2 IN1 INO Positionszahl ouT3 QouT2 OUTH ouTo

1 @) @) @) [ ] 1 @) @) @) [ ]

2 @) @) [ ] @) 2 @) @) [ ] @)

3 @) @) [ ] [ ] 3 @) @) [ ] [ ]

4 @) [ ] @) @) 4 @) [ ] @) @)

5 @) [ ] @) [ ] 5 @) [ ] @) [ ]

6 @) [ ] [ ] @) 6 @) [ ] [ ] @)

7 @) [ ] [ ] [ ] 7 @) [ ] [ ] [ ]

8 [ ] @) @) @) 8 [ ] @) @) @)

9 [ ] @) @) [ ] 9 [ ] @) @) [ ]

10(A) [ ] @) [ ] @) 10(A) [ ] @) [ ] @)
11(B) [ ] @) [ ] [ ] 11(B) [ ] @) [ ] [ ]

12 (C) [ ] [ ] @) @) 12 (C) [ ] [ ] @) @)

13 (D) [ ] [ ] @) [ ] 13 (D) [ ] [ ] @) [ ]
14(E) [ ] [ ] [ ] @) 14(E) [ ] [ ] [ ] @)
Riickkehr zur Ausgangsposition [ ) [ ] [ ] [ ] Riickkehr zur Ausgangsposition [ ) [ ] [ ] [ ]
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Programmierfreier Controller Serie LE CP 1

5
z
E
[}
=)

. . . o
Signal-Timing L2
(1) Zuriick zur Ausgangsposition

_____________ 24V
Spannungsversorgung .INO 3 alle ON' oV (uf-)
'---\\ TTTTLT LT m
-

, booN ON
Eingang INO-3 .“ I I OFF

S
o
£
i 3 £
BUSY H ON S
———— OFF (7]
“| /’ ‘ g —
Ausgang | OUTO0-3 | i I,.'i s
] i i qg,
+ ALARM e @ E
p H w
Bremse Y Wi 1 | Losen _
T \y 1 | Halten
Geschwindigkeit .: : 0 mm/s —
'-I\-la_c_h_aér- ON -6o_n_lr_o_IIersys-te_r;]_lﬁﬁ&ﬁs_@rﬁﬁa_, '.' E ©w©
----------------------------------- * Zuriick zur Ausgangsposition ,- ! < o
 Die Ausgangssignale fir OUTO, OUTH, _OUT2 OUT3 sind ON, | 88
1 wenn die Riickkehr zur Ausgangsposition abgeschlossen ist. E T
« “*ALARM” wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.
Q
2
(2) Positionieranwendung (4) Stopp durch STOPP-Signal _
Spannungsversorgung 24V Spannungsversorgung 24V
ov oV -
, ON ON o
Eingang | INO-3 |/ '/ OFF INO-3 OFF O
oA — oN Eingang L_IIJ
0ouTO-3 A/ : STOPP
A /J 7 I/,' OFF
usgang U H
BUSY i - ouTo-3 ON <
N - . OFF %
Bremse ‘ ': : Losen Ausgang BUSY L
i | Halten -l
Geschwindigkeit ,' I 0 mm/s ¥
Positionierbetrieb | 1 Loésen
o Bremse |
L Halten (7))
'Dle Ausgangssignale OUTO0-3 sind ON im selben' 1 h
:Status wie die Eingangssignale INO-3, wenn dle: ,," —
Lli'?itgrle_njTg_;_zﬁkzg_;_e_ss:tﬂ_o_s_s_ﬂEt_ __________________ E Geschwindigket Stopp durch STOPP-Signal 0 mm/s _
im Positionierbetrieb. ,g
£
(3) Stopp abbrechen (Stopp zuriicksetzen) $ =
(%]
24V &
Spannungsversorgun ™
pannung gung ov (5) Zuriicksetzen des Alarms <
ON iAlarm-Reset! m
INO-3 I/ A oOFF | TTTTe ON LL
Eingang H 4 Eingang | RESET I | w
R . - OFF -~
RESET i i I I e
\ . ON
v 5 A * ALARM | |
oUTos AL ON uegang | FARARR e OFF
- L OFF 1 Alarm aus - ——
Ausgang \i « T
BUSY . = “*ALARM” wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt. L]
: &S
Bremse ; Losen 1]
H Halten . |
i 23
Geschwindigkeit Stopp-Abbruch wihrend 0 mm/s ;5: E
des Positionierbetriebs. 72
g2
o D
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Serie LECP1

Optionen: Antriebskabel

Antriebskabel fiir Schrittmotor, Standardkabel

LE-CP-

-]

LE-CP-3/Kabelldnge: 1.5, 3, 5 m

Controller-Seite

. ) Stecker C (14.2)
(Klemmen-Nr.) 1 -Ei 2 Antriebsseite ag [
: 51 6 (135) < == )
Kabellnge (L)[m] 2 (185) ;[ \
L 15 1 ﬂ|E|i ; = - Stecker A
3 3 15 -4 16 . tecker
(10) (30.7)
5 5
. B = .
8 8* LE-CP-f\clKabeIIange: 8,10,15,20 m Controller-Seite
A 10* (* Fertigung auf Bestellung) . Stecker C  (14.2)
* : . > —
B 15* (Klemmen-Nr.) -Ei (2; . Antriebsseite \Lg, < (Klemmen-Nr.)
c 20 b J— A1 B1
+ wird auf Bestellung gefertigt ‘r:[ : ; 2; ;
(nur Robotickabel) -2 — — 5 A6 B6
8 — ||
3 ~ 14.7
Kabeltyp 16 (307 | KA | L Stecker D (11) (14.7)
_ Robotickabel
(flexibles Kabel) Schaltkreis KIS;QQ(ZT'L\”' Kabelfarbe Klg‘rg(r;rll(:r:-élr.
S Standardkabel A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/— A-3 blau 4
Kl -Nr.
__Abschirmung ___ Kabeftarbe |"SlarD"
Vce B-4 r . braun 12
GND A-4 ,-l | XXX ,-l | schwarz 13
A B-5 + + rot 7
A A-5 i ;‘ >OOO< i ;‘ schwarz 6
B B-6 + + orange 9
B A-6 ! J’l HXHXXX S N ,’l schwarz 8
,,,,,,,,,,,,,,,,,,, 1w 5
Antriebskabel mit Bremse und Sensor fiir Schrittmotor, Standardkabel
1 .
LE-CP-(1|-B _| | LE-CP-3/Kabellénge: 1.5, 3,5 m
- Antriebsseite _ Controller-Seite
. (Klemmen-Nr.) SteckerA | Stecker G (14.2) (Klemmen-Nr.)
Kabellédnge (L)[m] 1 =10 ST T 7 A1{FER-B1
1 15 5]5 6 (13.5) EI L ! L A6 !EM B6
s W, T
5 5 15 iii 16 - N =
| Stecker B s
8 & () HE R D ] L (14.7)
A 10* LE-CP- 32 /Kabellange: 8, 10, 15, 20 m
* .
B 15 (* Fertigung auf Bestellung) ,
C 20* Antriebsseite - Controller-Seite
o
* wird auf Bestellung gefertigt (Klemmen-Nr.) Stecker A % 3 Stecker C (14.2) (Klemmen-Nr.)
(nur Robotickabel) 1= 2 . — = A = B1
El==] ~ 1%
| = 3
mit Bremse und Sensor @ = — A1 B1
S ] 5 \ A3 53
Stecker B 35
Kabeltyp ® |.80.7) —— c L (14.7)
Robotickabel . Klemmen-Nr. Klemmen-Nr.
— | (flexibles Kabel) Schaltkreis | "stecker A Kabelfarbe |"sicker G
A B-1 braun 2
S Standardkabel A A r:)t 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 griin 3
COM-B/— A3 blau 4
Kl -Nr.
__Abschirmung ___ Kabeffarbe |"SPlerD
Vee B-4 r . braun 12
GND A4 — XXX — schwarz 13
A B-5 + + rot 7
A A-5 i ;‘ >OOO< i ;‘ schwarz 6
B B-6 + )OOO( t orange 9
B A-6 ! J’l ! N /’l schwarz 8
777777777777777777 - J— 3
Schaltireis <Igmmen- I
Bremse (+) B-1 rot 4
Bremse (-) A-1 >OOO< schwarz 5
Sensor (+) Anm.) B-3 braun 1
Anm.) Nicht verwendet bei Serie LEFS/LEFB. [Sensor()Am)| A3 XXX blau 2
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Optionen

Programmierfreier Controller Serie LE CP 1

Spannungsversorgungskabel

LEC-CK1-1

_ _ I ] 6 o
L ¢ ] — 9 [ia
It ! ] o
© ] =
&
(13.3) (35) (60) (10.5)
(1500)
Anschlusshezelchnung|Abdeckungsfarbe Funktion * LeitergréBe: AWG20
ov blau |gemeinsame Versorgung ()
M24V weif3  |Motor-Spannungsversorgung (+)
C24V braun |Steuerungs-Spannungsversorgung (+)
BK RLS |schwarz |Bremse (+)
I/0-Kabel
Kabelldnge (L)[m]
1 1.5
3 3
5 5
Controller-Seite SPS-Seite
S—N d ] = gE
)
(1) (30) 2 | N (10)

(L)

Klemmen-Nr. |Isolierungsfarbe| Punkt-Markierung |Punkt-Farbe Funktion
1 hellbraun u schwarz COM+
2 hellbraun u rot COM-
3 gelb u schwarz OouTo
4 gelb u rot OuUT1
5 hellgriin u schwarz ouT2
6 hellgriin u rot OuT3
7 grau u schwarz BUSY
8 grau u rot ALARM
9 weif3 u schwarz INO
10 weil3 u rot IN1
11 hellbraun LN schwarz IN2
12 hellbraun HE rot IN3
13 gelb [ B schwarz RESET
14 gelb LN rot STOPP

« Parallel-I/O-Signal ist im automatischen Modus guiltig.

O

= LeitergroBBe: AWG26
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W [ LEFS W‘ {Modellauswahl

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

%

LECA6
LECP6

LEC-G

” LEFS W‘ LECPA N=e{2d!

AC-Servomotor

LEFB

[

‘ LECSO ‘ [

roduktspezifische
Sicherheitshinweise

F




Schrittmotor-Endstufe

Serie LECPA

C€ N

Bestellschlissel
/A Achtung C -
A AChIUNg e LECP|AP|1 LEFS16B-100
(D Die Erfiillung der EMV-Richtlinie . l I
wurde geprift, indem der Endstufenausfiihrung Endstufenmontage
engtnsche Antrieb der Serie LEF AN |Impulseingang-Ausfuhrung (NPN) E— g
mit dem Controller der Serie Imoulse Ausiin PNP — Schraubenmontage
LECPA kombiniert wurde. AP __[Impulseingang-Ausfiihrung (PNP) DIN-Schienenmontage

Die EMV ist von der Konfiguration
der Systemsteuerung des Kunden
und von der Beeinflussung

l D Anm.)
= Anm.) DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.
E/A-Kabellange [m] Bitte getrennt bestellen.

gen in Kundensystemen integriert
sind. Daher muss der Kunde die
Erfillung der EMV-Richtlinie fir
das Gesamtsystem bestehend aus
allen Maschinen und Anlagen
Uberprifen.

(2 Fur die LECPA Serie Erfillung der
EMV-Richtlinie mit der Installation
eines Storschutzfilter-Sets geprift
(LEC-NFA). Siehe Seite 66 fir
das Storschutzfilter-Set. Siehe
LECPA-Betriebsanleitung fir In-
formationen zur Installation.

UL-konforme Produkte

In Féllen, in denen UL-Konformitat

gefordert wird, sind elektrische

Antriebe und Endstufen mit einer

Spannungsversorgung  Klasse 2

UL1310 zu verwenden.

sonstiger elektrischer Gerdte und | - |mpulseingang kann nur als T o1hr;e Antriebsausfiihrung ¢
\éerdr:httng abz?ngllg'rféll:s d|es§m Differenzsignal verwendet werden. -~
El(/lljc-Ricr?tTi:ie e mghtung fE; Mit offenem Kollektor kénnen nur 3 3* (auBer Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen)
SMC-Bautei o 1.5 m-Kabel verwendet werden. 5 5 Beispiel: Geben Sie ,LEFS16B-100* fiir

-Bauteile zertifiziert werden, .
die unter realen Betriebshedingun- LEFS16B-100B-R1AN1D ein.

Technische Daten

# Wenn Sie bei der Bestellung der Serie LE die Ausfiihrung mit Controller wahlen ist es
nicht notwendig, diesen Endstufe einzeln zu bestellen.

4 . N\
Der Controller kann einzeln verkauft werden, wenn der
entsprechende Antrieb festgelegt wurde.
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist.
Uberprifen Se vor der nbetrebnahme folgendes: e
(1) Uberprifen Sie das Typenschild des Antriebs auf seine Modellnummer. -—-—‘_""__ —
Diese muss mit der des Controller-Typenschilds tibereinstimmen. I me :
@ Uberpriifen Sie, ob die Parallei-/O-Konfiguration korrekt ,
ist (NPN oder PNP). @ @
- J

# Siehe Betriebsanleitung fiir die Verwendung dieser Produkte. Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http:/www.smc.de

Position

LECPA

kompatibler Motor

Schrittmotor

Spannungsversorgung Anm. 1)

Spannung: 24 VDC £10%
max. Leistungsaufnahme: 3 A (Spitze 5 A) Anm. 2)
[inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Stopp, Entriegelung]

Paralleleingang

5 Eingédnge (ohne Optokoppler-Isolierung, Impulseingangsklemme, COM-Klemme)

Parallelausgang

9 Ausgange (Optokoppler)

Impulssignaleingang

max. Frequenz: 60 kpps (Open Collector), 200 kpps (Differenzialsignal)
Takt-Takt oder Takt-Richtung

kompatibler Encoder

inkrementale A/B-Phase (Encoderaufldsung: 800 Impuls/Umdrehung)

serielle Kommunikation

RS485 (kompatibel mit Modbus-Protokoll)

Speicher EEPROM
LED-Anzeige LED (jeweils griin//rot)
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme fiir Zwangsverriegelung Anm. 3)

Kabellange [m]

E/A-Kabel: max. 1.5 (Open Collector), max. 5 (Differenzialsignal)
Antriebskabel: max. 20

Kiihlsystem

Luftkiihlung

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 40 (nicht gefroren)

Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich [°C]

—10 bis 60 (nicht gefroren)

Lager-Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Isolationswiderstand [MQ]

zwischen Gehause und SG-Klemme 50 (500 VDC)

Gewicht [g]

120 (Schraubenmontage)140 (DIN-Schienenmontage)

Anm. 1) Die Spannungsversorgung muf3 ohne Strombegrenzung betrieben werden.
Anm. 2) Die Leistungsaufnahme variiert je nach Antriebsmodell. Siehe technische Daten des jeweiligen Antriebs fur weitere Informationen.

Anm. 3) Gilt fir Motorbremse.
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Schrittmotor-Endstufe Serie LE CPA

Montageanweisung

a) Schraubenmontage b) DIN-Schienenmontage(LECPALILID-[])
(LECPALIC-]) (Installation mit DIN-Schiene)

(Installation mit zwei M4-Schrauben)

DIN-Schiene ist verriegelt

Erdungskabel Erdungskabel

Einbaulage :> o

)
d
- = i o #

Erdungs-

LEFS W‘ {Modellauswahl

Servomotor / Schrittmotor

. 0
! DIN-Schiene LL
! Ll
! |
E | E H
({e]{e]
! <
! (]e)
| ok
o | e —
Einbaulage :> { 1 - O
I A w
-
DIN-Schienen-Anbausatz -
iy o
Der Controller wird in die DIN-Schiene eingehangt und zur 8
Verriegelung wird A in Pfeilrichtung geschoben. |
Anm.) Zwischen den Endstufen muss ein Abstand von min. 10 mm vorhanden sein. <
o
i
DIN-Schiene L -
125 5.25
AXT100-DR- (Abstand) ——
* Geben Sie fur O die "Nr." aus der nachstehenden Tabelle an. o PPN NN NN
Siehe Abmessungen auf Seite 62 fir Montageabmessungen. 2 R s i i i i n
¥ L
1.25 w
L-Abmessungen [mm] ———— -l
Nr. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 5
o
L 23 | 35| 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |110.5| 123 | 1355 | 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 | 210.5 | 223 | 235.5 | 248 | 260.5 5
[ —
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40 ®
(@]
L 273 | 2855 | 298 | 310.5 | 323 | 3355 | 348 | 360.5| 373 |385.5| 398 | 410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5| 473 | 4855 | 498 | 510.5 <
[11]
L
L
.|
DIN-Schienen-Anbausatz S —
LEC-DO (mit 2 Befestigungsschrauben) (I%
Der DIN-Schienen-Anbausatz kann nachtréaglich bestellt und an den Controller mit Schraubenmontage montiert werden. 8
.|
28
25
=5
S o
o D
61
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Serie LECPA

Abmessungen

a) Schraubenmontage (LECPALI-[])

66 35
Spannungsversorgungs-LED grin 04.5

(EIN: Spannungsversorgung ist eingeschal@\ fur Gehdusemontage

d; w (far Schraubenmontage)

1.2

Alarm LED (rot)
(EIN: Alarm ist eingeschaltet)
/
1 ]
CN5 1/O-Stecker | e
L1
Yol (o] (o2} —
N — o (|
CN4 Schnittstelle Lo =
|1
CNB3 Encoder-Stecker dbrs
)
@ © 20V
CN2 Motorstecker
— % 3 S
{ CN1 Spannungsversorgungsstecker '/ N \
04.5
fur Geh&usemontage

(ftr Schraubenmontage)

b) DIN-Schienenmontage (LECPACIID-[J)

76

wW
(5]

dlp
o f’@g

Y\
L/

39.2

g
2

=3 ol

35

Sire
=

148.2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)
148.2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

i

142.3 (geschlossene Verriegelung der DIN-Schiene)

142.3 (geschlossene Verriegelung der DIN-Schiene)
109
Fﬂj gl g |

\* montierbar auf DIN-Schiene (35 mm)

Verdrahtungsbeispiel 1

Spannungsversorgungsanschluss: CN1| « Der Stecker ist der LEC beiliegend.

CN1 Spannungsversorgung flir LECPA (Phoenix Contact FK-MC0.5/5-ST-2.5)
Anschlussbezeichnung Funktion Angaben zur Funktion
M24V-Klemme / C24V-Klemme / EMG-Klemme / BK RLS-Klemme sind

ov gemeinsame Masse (-) .
gemeinsam (-).
M24V Motor-Spannungsversorgung (+)| Motor-Spannungsversorgung (+), 24V
Cc24V Steuerungs-Spannungsversorgung (+) | Steuerungs-Spannungsversorgung (+), 24V
EMG Stopp (+) Eingang (+), der den Stopp freigibt

BK RLS Bremsenentriegelung (+)| Eingang (+), der die Bremse entriegelt
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Schrittmotor-Endstufe Serie LE CPA

5
=
(2]
>
8
®
38
Verdrahtungsbeispiel 2 L=
P —
1/0- . * Wenn Sie eine SPS 0.A. an den CN5 parallelen I/0-Stecker anschlieBen, verwenden Sie bitte das I/0-Kabel (LEC-CN5-J).
’ Parallel-l/O-Anschluss: CN5 # Die Verdrahtung sollte an die Ausfihrung der Parallel-I/O (NPN oder PNP) angepasst werden. Bitte nehmen Sie die
Verdrahtung unter Bertcksichtigung des nachfolgenden Diagramms vor. 7))
LECPANLCIC-CI(NPN) LECPAPLICI-LI(PNP) 5
Spannungsversorgung Spannungsversorgung =
CNS 24 VDC+10% CNS 24 VDC+10% 3 -~
Funktion Pin-Nr. | -y : fiir E/A-Signal Funktion Pin-Nr. | y=oeoe : fiir E/A-Signal g
COM+ 24V 1 i {1 COM+ 24V 1 i {1 £
COM- oV 2 COM- oV 2 @
= (C
NP+ Impulssignal 3 NP+ Impulssignal 3 %
_ i — i £
NP: Impumspnal 4 Anm. 1) NP- Impubspnal 4 Anm. 1) g
PP+ Impulssignal 5 PP+ Impulssignal 5 o m
PP-— Impulssignal 6 PP— Impulssignal 6 @ TH
SETUP Eingang 7 SETUP Eingang 7 (1]
RESET | Eingang 8 RESET | Eingang 8 |
SVON Eingang 9 SVON Eingang 9
CLR Eingang 10 CLR Eingang 10
TL Eingang 11 {Last}— TL Eingang 11 Last (N
TLOUT | Ausgang 12 {Last — TLOUT | Ausgang 12 Last
WAREA | Ausgang 13 {Last —¢ WAREA | Ausgang 13 Last 2 g
BUSY Ausgang 14 @—< BUSY Ausgang 14 Last oo
SETON | Ausgang 15 {Last — SETON | Ausgang 15 Last LU L
INP Ausgang 16 {Last —¢ INP Ausgang 16 Last ]
SVRE Ausgang 17 {Last — SVRE Ausgang 17 Last
<ESTOP 42| Ausgang 18 {Last — <ESTOP Am.2|  Ausgang 18 Last o
“ALARM 2] Ausgang 19 {Last —¢ “ALARM Am.2)  Ausgang 19 Last 1
AREA | Ausgang 20 {Last — AREA | Ausgang 20 Last 8
Ose Ose |
Fe 055 FG 0.5-5
Anm. 1) Siehe "Detailansicht der Impulssignalverdrahtung" fir die Verdrahtungsmethode des Impulssignals. —
Anm. 2) Signal des negativ-logischen Schaltkreises ON (N.C.) Ausgangssignal ?5
Eingangssignal Bezeichnung Details w
Bezeichnung Details BUSY Ausgabe, wenn Antrieb in Bewegung ist |
COM+ | Anschluss der 24 V-Spannungsversorgung filr das Eingangs-/Ausgangssignal SETON Ausgabe bei Riickkehr in die Ausgangsposition
CoM- Anschluss Masse fiir das Eingangs-/Ausgangssignal INP Ausgabe bei Erreichen der Zielposition <
SETUP Befeh fiir die Riickkehr in die Ausgangsposition SVRE Ausgabe, wenn Motor eingeschaltet ist o
RESET zuriicksetzen des Alarms und Unterbrechung des Betriebes *ESTOP Anm. 3) keine Ausgabe bei Befehl fiir EMG-Stopp (®)
SVON Befeh! fir Servo ON *ALARM Anm. 3) keine Ausgabe, bei Alarm L
CLR Abweichungs-Reset AREA Ausgabe, wenn innerhalb des Ausgabeeinstellbereichs -
L Signal fir den Schubbetrieb WAREA | Ausgabe, wenn innerhalb des Ausgabeeinstellbereichs W-AREA|  — ——
TLOUT Schubbetrieb aktiv => Ausgang geschaltet
Detai Iansicht der Im pu Issig nalverd rahtu ng Anm. 3) Signal des negativ-logischen Schaltkreises (N.C.)
- _
w
¢ Positioniereinheit mit Differenzialausgang h
| | ~
Positioniereinheit o ! Endstufe innen _
NP+ 'é
NP- 1wl il o] E
120 Q 3
PP+ <
ol renfpdor] m
PP = L
L L 120 Q L
-
¢ Positioniereinheit mit Open Collector
. e N—
Spannur:}gsversorgung Impulssignal Anm.) Den Strombegrenzungswiderstand R in Reihe schalten.
Positioniereinheit ]
Endstufe innen (/)]
M N Spanrunglsvgrsorlgung Strombegrenzungswiderstand (&)
—— mpulssigna : w
~ - 1 kQ j‘: T 24 VDC +10% 3.3 kQ £5% (min. 0.5 W) =
Or—— : = 5 VDC 5% 390 Q +5% (min. 0.1 W) S
StrombegrenzurGswiderstand R 120 Q s @
Anm) PP+ é §
1 kQ J{: B 35
AN O PR - £3
StrombegrenzurGswiderstand R 120 Q =
o (=&

uu“+

O
g
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Serie LECPA

Riickkehr zur Ausgangsposition

Signal-Timing
I ]
Riickkehr zur Ausgangsposition
Spannungsversorgun 24V
9 9 9_' oV
ON
SVON OFF
Eingang
SETUP I
ON
BUSY
OFF
SVRE
SETON
Ausgang
INP \
*ALARM ':\‘
*ESTOP ! \‘
Geschwindigkeit :: + 0 mm/s

i Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs "In Position" der Grundparameter
i

befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet.

+ “*ALARM” und “*ESTOP” werden als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.

Positionierbetrieb

ON
i FF
Eingang Impulssignal 0
ON
OFF
Ausgang BUSY
INP 4
i
H
Geschwindigkeit b 0 MM/s
Positionierbetrieb | ‘-‘
: \
L

Eingang | RESET I | SI:F
A ON
Ausgang | *ALARM I I OFF

= “*ALARM” wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.

64
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Schubbetrieb
ON
w1 OFF
Eingang
Impulssignal " “““““““““ | I |
ON
TLOUT
_I OFF
Ausgang | BUSY
INP .
Geschwindigkeit  =— — 0 mm/s
Schubbetrieb R
! Wenn die aktuelle Schubkraft den Schwellenwert “Trigger LV” |

E der Schrittdaten Ubersteigt, schaltet sich das INP-Signal ein.

Anm.) Wenn der Schubbetrieb gestoppt wird, wenn keine Impulsabweichung
vorliegt, kann der bewegliche Teil des Antriebs pulsieren.



Schrittmotor-Endstufe Serie LE CPA

S
=
[}
3
o
8
Zubehor: Antriebskabel L=
—
Antriebskabel fiir Schrittmotor
1 . )
LE-CP- _| | LE-CP- g/ Kabelldnge: 1.5,3,5 m Controller-Seite GLE
Belegung ) . Stecker C (14.2) w
. = _Antriebsseite g Belegung g -
Kabelldnge (L)[m] 5TE26 (135) — 8 A1 — B1 g
1 15 ST ‘ ] M“ 5
. 1 E@F 2 Aol — A6 i Bg 50)
3 3 56 Stecker A ” S
5 5 (10) (30.7) L (14.7) é
8 8* v S
A e LE-CP- 32 / Kabelldnge: 8, 10, 15,20 m g
0 « Ferti fB Il Controller-Seite o (0
B 15 (+ Fertigung auf Bestellung) _— L
C 20 Belegung _ Stecker C (14.2) Ll
- 12 Antriebsseite 8 T Bel -
* Fertigung auf Bestellung 5 E 6 -— S = elegung
(nur Robotic-Kabel) < Al~=—=mrB1
(13.5) I I :
i = . A6 B6
Kabel-Modell ® @ ® -
_ Robotic-Kabel (30.7) SteckerA g Stecker D (1) (14.7) 2 g
(flexible Kabel) — i 00
S Standard-Kabel Schaltkrels | gyecker A IFatizs Stecker C L_IIJ L_IIJ
A B-1 braun 2
A A1 rot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5 (O]
COM-A/COM B-3 griin 3 1
COM-B/— A3 blau 4 (@]
Ll
__Abschirmung ___ A Seceer B |
Vce B4} - - i braun 12
Masse-Anschiuss| A4 1 ll | ll | {  schwarz 13
A B-5 ? ? rot 7
& ey EEEED.S OO G N z Y
B B6 1 - + - + {  orange 9 %)
B A-6 o = o t schwarz 8 w
—————— — 3
. . .. . -l
Antriebskabel mit Bremse und Sensor fiir Schrittmotor
1 -
LE-CP- —B—| | LE-CP-g/KabeIIange: 15,3,5m <
T Antriebsseite Controller-Seite %
Kabellénge (L)[m] Belegung _ Stecker A g Stecker C (14.2) Belegung L
14522 = % < A{fTRHBY -1
1 1.5 5 _.é! 6 ~ | ‘ 22 ‘ z A6 I ||I B6
3 3 = 6ass =L L. A6 e P——
Gas Y F=== .
- STt Ji=H
8 8" (30.7) [SeckerB g L (11) (14.7) »
A 10* . } . LL
B 15+ LE-CP- x¢ / Kabellange: 8, 10, 15, 20 m (+ Fertigung auf Bestellung) w
C 20* ) ) Controller-Seite -
Antriebsseite —~ _—
* Fertigung auf Bestellung Belegung Stecker A b 8 Stecker C (142) Belegung 2
(nur Robotic-Kabel) 1 8= o N — B = A1 =) BA g
El==] ~ % [ [ —
2 [ RS Wl |f—
mit Bremse und Sensore . S — {
; — A1 B1 Q
1 = g ___;D = ) ‘ A3 @33 <
Stecker B 8 om
Kabel-Modell & @7 [/ = L (14.7) ™
; 11]
Robotic-Kabel ) Bel Bel
— | (exible Kabe) e | Suctere :
S Standard-Kabel é Q-; rot 2;
_ orange
B A-2 gelb 5 e —
COM-A/COM B-3 griin 3 —
COM-B/— A3 blau 4 O
__Abschirmung IFEe Socrrs 8
Vce B-4 - : braun 12
Masse-Anschluss| A4 ,l + ,l + t  schwarz 13 I'_IIJ
A B-5 1 ? rot 7
A A-5 1 1 ‘ 1 ‘ ¢t schwarz 6 —
B B-6 | 1 1 t  orange 9 o 3
B A6 1 \J \’/ t _schwarz 8 3 2
””””””””””””” — 3 T £
Schaltireis | 521°9ung 22
Bremse (+) B-1 D 'S ¢ 0 G rot 4 3 E’
Bremse (-) A-1 1 ¢t schwarz 5 g 2
o 8 OOt ; —
Anm.) Nicht verwendet bei Serie LEFS/LEFB. | Sensor (=) Anm.) A3} t blau 2
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Serie LECPA

Options
1/0-Kabel
LEC-CL5-|1
IlO-KabeIausfﬁhrungl l I/0-Kabellénge (L)
3

[ L5 | fur Serie LECPA |

1.5m
3 3m*
5 5m*

* Bei einer Positioniereinheit mit Open
Collector kann nur eine Kabellange

von 1.5 m verwendet werden.

N

: N §

‘ (25), |, (10) (40)

© (45)
100 £10

Storschutzfilter-Set

Schrittmotor-Endstufe (Impulseingang-Ausfiihrung)

LEC-NFA

Inhalt des Sets: 2 Stérschutzfilter (Hersteller WURTH ELEKTRONIK: 74271222)

[—] [—]
G
3 —
(42.2) (28.8)

(12.5)

« Siehe Betriebsanleitung der Serie LECPA fiir Informationen zur Installation.
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Pin-Nr. 805 | | o | |PNE| e | kg fae

1 |hellbraun| m schwarz 12 |hellbraun| mm rot
2 |hellbraun| m rot 13 gelb Hm |schwarz

20 19 3 gelb W [schwarz 14 gelb mm | o
B8 4 gelb ] rot 15 | hellgrin | mm |schwarz

| |BE 5 |hellgrin | m |schwarz 16 | hellgrin | mm | rot
< |gs 6 |hellgrin | m rot 17 grau mE [schwarz

512 7 grau u schwarz 18 grau L1 rot
2 1 8 grau u rot 19 weil3 m W [schwarz

9 weil3 m [schwarz 20 weil [T

Anzahl der Adem] 20 10 weif3 L rot Ose .
AWG-GroBe 24 11 |hellboraun| mwm |[schwarz 0.5-5 grun




Serie LEC

( Windows®XP, Windows®7 kompatibel )

Controller-Einstellsoftware / LEC-W2

(1 Controller-Einstell-

Bestellschliissel

LEC-W2

software
Controller-Software

(2) Kommunikations-
kabel (3 USB-Kabel

' (A-mini B type)  |&
..... {iﬁl-—l\\\lém B[ > |

(auch in Japanisch und Englisch erhéltlich.)

Inhalt

2

s

~_

(P’f

Kompatibel Controllers/Endstufe

PC (1 Controller-Software (CD-ROM)
(2 Kommunikationskabel

(3 USB-Kabel
(Kabel zwischen PC und Umsetzer)

Schrittmotor-Controller
Servomotor-Controller

serie LECP6
serie LECAG6

Schrittmotor-Endstufe (Impulseingang-Ausfiihrung) serie LECPA

Systemvoraussetzungen Hardware

0s Windows® XP (32-bit),
Windows® 7 (32-bit und 64-bit).

IBM PC/AT-kompatibler Computer

Kommunikations-
Schnittstelle

USB 1.1' oder USB 2.0-Anschliisse

Anzeige XGA (1024 x 768) oder mehr

# Windows® und Windows®7 sind eingetragene Handelsmarken von Microsoft Corporation in den USA.
= Fur Informationen zu Aktualisierungen der Version siche SMC-Webseite unter http://www.smc.de

Beispiel Softwareoberflache

Beispiel einer Oberflache im "Easy Mode"

M Eazy Mode ElEE
Filedf) Edit Comm Jetting
o Tast RINOMIG | Stop
- =1 eda| e | I
Step Mo Pasition Speed Forcn
M 0 050 0 mmfs 90 % o
Stabug Jow Somed :
|asen oG | ovev |l biEMNY - | - | remon
Step Data

He. | Move ¥ Spee Position Pushingf Pushingde In pos
nnfa LY I 1 .

0| Abzolule L] b0 L] L] 1.00
1/ Absolute 190 10.00 1.00
Z | Abzolule [Ll) 20.00
3 Absolute 00 30.00
4| Abzolule wo 40.00
§ Absolute 00 50.00
E|ahznlute E) B0
7| Absolute a0 70.00
£ Absolute 4 an.00
¥ Abzolule a0 0.00

L]

L] 1.00
0 1.00
L]
L]

1.00

1.00
.00
0 1.00
L] 1.00
0 1.00

Mowe Speedt 20 [men/znc] Move distance. Moren.

i ‘e [
Peady 100.00 ~- 300.00
Einfacher Betrieb und Bedienung
@ Antriebs-Schrittdaten, wie z.B. Position, Geschwindigkeit,

Kraft usw. kénnen eingestellt und angezeigt werden.
@ Die Schrittdaten kénnen auf ein und derselben
Seite eingestellt und der Antrieb getestet werden.
@ Kann fur JOG und gleichméBiges Verfahren
verwendet werden.

Beispiel einer Oberflache im "Normal Mode Mode"

I 85 TCamtratier - Etap Datal 81

ress. B Mrmal

Detaileinstellung

@ Detaildarstellung der Schrittdaten

@ Uberwachung von Signalen und Status

@ Einstellung der Parameter

® JOG und gleichmaBiges Verfahren, zurlick zum Ausgangspunkt,
Testbetrieb und Test der Ausgange kénnen durchgefiihrt werden.

% S\VC
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}[ LEFS

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

’[

LECA6
LECP6

AC-Servomotor

LECSO H LEFB ” LEFS W‘ He 'S LECP1 ‘ LEC-G ‘

)
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Serie LEC c € e us
Teaching Box / LEC-T1

Bestellschlussel
Freigabetaste Teaching Box l lFreigabetaste
(Option)
— | ohne
Kabelldnge [m] S | mit Freigabetaste
n * Verriegelungsschalter fir
JOG Testfunktion
Stopptaste .
?, Anzeige ¢
% J |Japanisch : Stopptaste
é E | Englisch @ mit Stopptaste ausgestattet
1 * Die Anzeigesprache kann zwischen
Englisch und Japanisch umgeschaltet werden.
Technische Daten
Standardfunktionen Position Beschreibung
° Anzeige chinesischer Zeichen Schalter Stopptaste, Freigabetaste (Option)
Schutzklasse IP64 (auBer Stecker)
Option Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 50
¢ Freigabetaste Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Gewicht [g] 350 (auBer Kabel)
CE-konforme Produkte
Die Erfillung der EMV-Richtlinie der Teaching Box wurde nur mit dem LECP6-Controller und dem
entsprechenden Antrieb geprdift.
UL-konforme Produkte
In Féllen, in denen UL-Konformitét gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Endstufen mit einer
Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.
Easy Mode
Aufbau der Meniipunkte
Funktion Beschreibung Menu Daten
Step Data * Einstellen der Schrittdaten Data Step No.
« JOG-Betrieb Monitor Einstellung von zwei unten dargestellten Parametern
JOG . M - JOG (Position, Geschwindigkeit, Kraft, Beschleunigung, Verzégerung)
Zurlck zur Ausgangsposition Test Ver, 1.4
Test * 1-Schritt-Betrieb Anm.- 1) Alarm Position, Geschwindigkeit, Kraft, Beschleunigung, Verzdgerung
e Zuriick zur Ausgangsposition TB-Setting Ver. 2.5
« Anzeige der Achse und e — Position, Geschwindigkeit, Schubkraft, Beschleunigung, Verzdgerung, Bewegungsart MOD,
Schrittdaten-Nummer Schwellenwert, Schubgeschwindigkeit, Stellkratt, Bereich 1, Bereich 2, In-Position
Monitor * Anzeige von zwei ausgewahlten Monitor
Parametern aus Position, Anzeige Steo No
Geschwindigkeit, Kraft — >19 p No.
Anzeige von zwei unten dargesellten Parametern
* Anzeige des aktiven Alarms (Position, Geschwindigkeit, Kraft)
Alarm
* Alarm-Reset
* Wiederverbinden JO?} —
« Einstellung einfacher/normaler Modus Zurlick zur Ausgangsposition
TB-Setting » Einstellung der Schrittdaten und JOG-Betrieb
Parameterwahl fir Test A 1)
Uberwachungsfunktion €s - -
1-Schritt-Betrieb
Alarm
—— Anzeige des aktiven Alarms
Alarm-Reset
TB-Setting
|___| Wiederverbinden (Ver. 1.:#x)
Japanisch/Englisch (Ver. 2.:xx)
Easy Mode / Normal Mode
Anm. 1) Nicht kompatibel mit der Ausfiihrung LECPA. Einstellparameter

o8 ZS\NC



Normal Mode

Teaching Box Series LE C

Aufbau der Meniipunkte

Funktion Beschreibung Menu Step Daten
Step Data * Schrittdaten-Einstellung Step Data Step No.
P P - I Parameter Bewegungs-Modus
arameter ¢ Parametereinstellung Monitor Geschwindigkeit
* JOG-Betrieb/Konstante-Rate- Test Position
Bewegung ALM Beschleunigung
e Zuriick zur Ausgangsposition File Verzdgerung
¢ Testbetrieb Anm.1) TB-Setting Schubkraft
Test (max. 5 Schrittdaten spezifizieren Reconnect Trigger LV
und in Betrieb nehmen) Schubgeschwindigkeit
¢ Erzwungener Ausgang Positionierkraft
(erzwungener Signalausgabe, Area i, 2
erzwungener Klemmeausgabe) Anm-2) In-Position
. Antriebsﬂbgrwachung Parameter Grundeinstellung |
* Ausgangssignal-Uberwachung Anm-2) — Basic
Monitor * Eingangssignal-Uberwachung Anm-2) ORIG ORIG Einstellung |
* Ausgangsklemmen-Uberwachung - _
« Eingangsklemmen-Uberwachung Monitor DRV-Monitor
« Aktive Alarmanzeige Verfahrweg Position, Geschwindigkeit, Kraft
ALM (Alarm-Reset) | Aysgangss_ignale Step no.
* Anzeige Alarm-Log-Aufzeichnung Eingangssignale Letzter Step no.
Ausgangklemme . .
+ Daten speichern Eingangklemme _{ Monitor-Ausgangssignal |
Schrittdaten und Parameter des _‘ Moni Ei T I|
Controllers, der fir die Kommunikation Test L L R
verwendet wird, speichern (vier Dateien | JOG/Verfahren _‘ Monitor-AusgangskIemmen|
kénnen gespeichert werden, wobei ein zuriick zu ORIG
Schrittdaten- und Parametersatz als Testbetrieb —{ Monitor-Eingangsklemmen |
File eine Datei gespeichert wird). Erzwungener Ausgang
. Leﬁdenlm.ControIIer _ ALM Active ALM
L&dt die in der Teaching Box L kiiver Alarm Anzei Ktiver Al
gespeicherten Daten in den Controller, der aA ;ve. h: na der Alarm Alnzelgsa |tver arm
fiir die Kommunikation verwendet wird. ulzeichnung der Alarme arm-nese
. Gespeicherte Daten I6schen File ALM Log
* Dateischutz (Ver. 2.++) — Daten speichern Aufzeichnung der Alarme
Laden in Controller
* Anzeigeneinstellung Datei I6schen
Easy Mode / Normal Mode Dateischutz (Ver. 2.x*)
* Spracheneinstellung -
(Japanisch/Englisch) TB-Setting
TB-Setting » Einstellung der Hintergrundbeleuchtung Easy Mode / Normal Mode
* Einstellung des LCD-Kontrasts Sprache . . .
* Signalton-Einstellung Hintergrundbeleuchtung Anm. 1) Nlcht kompatibel mit der
* Max. Verbindungsachse —— LCD-Kontrast Ausfiihrung LEQPA-
« Distanzeinheit (mm/Zoll) Signaltone Anm. 2) Die folgenden Signale
R . . Anzahl max. Antriebe sind nicht mit der
econnect * Wiederverbinden Passwort Ausfiihrung LECPA
: . kompatibel.
Distance unit Eingang: CLR, TL
—{ Reconnect Ausgang: TLOUT
Abmessungen
34.5
Pos. Beschreibung Funktion
1 | LCD LCD-Bildschirm (mit Hintergrundbeleuchtung)
2 | Ring Schliisselring zum Befestigen der Teaching Box
3 | Stopptast Durch Dricken der Taste wird der Betrieb gestoppt.
opptaste Die Entriegelung erfolgt durch Drehen nach rechts.
4 | Stopptastenschutz | Schutz fir den Stoppschalter
Freigabetaste Verhindert unbeabsichtigten Betrieb (unerwarteten
5 | o ﬁon) Betrieb) der JOG-Testfunktion. Andere Funktionen,
P wie Datenanderung, werden nicht abgedeckt.
6 | Tastschalter Tasten fur Eingabe
7 | Kabel Lénge: 3 m
005 8 | Stecker Stecker, zum AnschluB3 an die LEC-Controller (Stecker CN4).

SvVC
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AC-Servomotor

Kugelumlaufspindel
" -
Serie LEFS y /

4
A

[ LEFS 1‘ {Modellauswahl

1

| & = Serie 11-LEFS
ng -

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

o
\

S e

%

£
\
b
\
LECA6
LECP6

Riemenantrieb

Serie LEFB

g
4
‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

N

LEFB LEFS

i ¥

“’ vv.:i

AC-Servomotor-Endstufe

Serie LECS

AC-Servomotor

{

LECSO

Produktspezifische
Sicherheitshinweise

71



Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel/Serie LEFS

Modellauswahl

n
o

Steigung 20t

Auswahlverfahren
Uberpriifen Sie das Verhiltnis Uberpriifen Sie die ' Priifen Sie das zulédssige
Nutzlast - Geschwindigkeit. Zykluszeit. Moment.
Auswahlbeispiel
Bet-r iebs- e Gewicht des Werkstlcks: 45 [kg] e Werkstlickanbaubedingung: A o L LU U
bedingungen ' ' Steigung 10: LEFS40C1B
® Geschwindigkeit: 300 [mm/s] W 60
®Beschleunigung/Verzégerung: 3000 [mm/s?] g = 50 N
2 =
eHub: 200 [mm] ] . =4
{1 | ..
eEinbaulage: horizontal aufwérts I ] 8 80
N
=}
P4

m Uberpriifen Sie das Verhaltnis Nutzlast - Geschwindigkeit. <Geschwindigkeit-Nutzlast-Diagramm> (seie 73
Wahlen Sie auf der Grundlage des Werkstlickgewichts und der Geschwindigkeit
das geeignete Modell aus dem <Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm> aus.

Auswahlbeispiel: Die Serie LEFS40S4B-200 wird voriibergehend gewahlt, auf Grundlage des

Diagramms auf der rechten Seite.

QRNE) Uberpriifen Sie die Zykluszeit
Ermitteln Sie die Zykluszeit anhand
des folgenden Berechnungsbeispiels.
Zykluszeit:

T wird aus folgender Gleichung ermittelt.

T=T1+T2+T3+T4ls]|

©T1: Beschleunigungszeit und T3:
Die Verzdgerungszeit kann aus
folgender Gleichung ermittelt werden.

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

®T2: Die Zeit bei konstanter Drehzahl kann

aus folgender Gleichung ermittelt werden.
_L-05-V-(T1+T3)
B v

T2

[s]

©T4: Die Einschwingzeit ist von Bedingungen wie
Motortyp, Last und Positionierung der
Schrittdaten abhéngig und kann variieren.
Berechnen Sie die daher die Einschwingzeit bitte
unter Beriicksichtigung des folgenden Wertes.

T4 =0.05 [S]

Priifen Sie das Fllhrungsmoment

Mep

L1

—_—

Auf der Grundlage des obigen Ergebnisses wird das

Modell LEFS40S4B-200 gewahit.
72

Berechnungsbeispiel)
T1 bis T4 kdnnen wie folgt ermittelt werden.

T1 =V/a1 =300/3000 = 0.1 [s],
T3 = V/a2 = 300/3000 = 0.1 [s]

_L-05-V (T1+T3)

T2
v
200 - 0.5 - 300 - (0.1 +0.1)
- 300
=0.57 [s]
T4 =0.05[s]

Dementsprechend wird die Zykluszeit wie folgt berechnet.
T=T1+T2+T3+T4
=0.1+0.57 + 0.1 + 0.05

=0.82 [s]
1500 ‘ ‘
g ‘1000‘ mm‘/s2
= 1000 5
= : | I T\
- \ \ 3000 mmy/s?
2 &
8
S 500 N
L RN
5000 mmis® |
0 [
0 10 20 30 40 50 60
Nutzlast [kg]
Y
S S\VC

LEFS400A |
A
[ [T 1

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

e
o

<Geschwindigkeit-Nutzlast-Diagramm>
(LEFS40)

L

—
a2

/ N

Zeit

. s]

al
1/

Geschwindigkeit: V [mm/s]

T1 T2 T3 |T4

L: Hub [mm]
--- (Betriebsbedingung)
V: Geschwindigkeit [mm/s]
--- (Betriebsbedingung)
al: Beschleunigung [mm/s?]
--- (Betriebsbedingung)
a2: Verzoégerung [mm/s?]
--- (Betriebsbedingung)

T1: Beschleunigungszeit [s]
Zeit bis zum Erreichen der
Einstellgeschwindigkeit

T2: Zeit bei konstanter Drehzahl [s]
Zeit, in der der Antrieb bei konstanter
Drehzahl in Betrieb ist

T3: Verzdégerungszeit [s]
Anhaltezeit aus einem Betrieb mit
konstanter Drehzahl

T4: Einschwingzeit [s]
Zeit bis zum Erreichen der Endlage




Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung)

Modellauswahi Serie LEFS

= Die zuldssige Geschwindigkeit ist je nach Hub begrenzt.
Wahlen Sie diese unter Berlicksichtigung der nachfolgend genannten ,zuléssigen Hub-Geschwindigkeit" aus.

LEFS25/Kugelumlaufspindel

horizontal vertikal
CT T T NI T T 1] -
= Steigung 6: LEFS2500B| N\ Steigung 12: LEFS250A =
= 20 T < 20
= - = Steigung 6: LEFS25(1B
é 1 — % 15 Bremswiderstand (50/400 %)
ERT) L Bremsvidersand (50100%) —— ST
: 5 | Steigung 12: LEFS250IA I
i - T ]
0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800 1000
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
LEFS32/Kugelumlaufspindel
horizontal vertikal
I —— — % \
50 —Steigung E: LEFSBZDB\ SN Bremsiderstand (50 %) 25 N
g 40 _ = g 2 ,
5, [Steigung 16: LEFS320A — 5 o Seigung LEFSROBNY Ll L
ko 8 N
E Bremswiderstand (100%) | B— S 1 [~
z z -
10 5 Stei?ung 16: LEFS32(JA
. . |1
0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800 1000 1200
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
LEFS40/Kugelumlaufspindel
horizontal vertikal
70 : 40
Steigung 10: LEFS4001B
60 J gi T AN Bremstiderstand (30%) 22 \
ke 50 1 1 = i - | E
_—%3 4 [Steigung 20: LEFS400A N\ ~ jg 25 [ Steigung 10: LEFS40LIB AN Bremstiderstand 100%)
[Z] [Z]
< NS o 20
§ 3 Bremsyidestand (0%) ERT: AN
z 20 z . .
0 Steigung 2‘0. LE‘FS40|‘]A ~——_
" ; 1]
0 200 400 600 800 1000 1200 0 200 400 600 800 1000 1200
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]

Bedingungen fiir die ,,Regenerierungsoption”

* Externer Bremswiderstand bei Einsatz des Produktes oberhalb der ,Bremswiderstandslinie” im Diagramm (getrennt zu bestellen).

Modelle mit Regenerierungsoption

Die notwendigen Bedingungen sind von den Betriebsbedingungen abhéngig. Crlee iedel
Regenerierung (50 %): Einschaltdauer max. 50 % LEFS250| LEC-MR-RB032
Regenerierung (100%): Einschaltdauer 100 % LEFS32[]| LEC-MR-RB032
LEFS40C]| LEC-MR-RB032
Zulassige Hub-Geschwindigkeit
[mm/s]
Modell ACS-Servo- Steigung Hub [mm]
motor  |Symbol] [mm] | bis 100 | bis200 | bis300 | bis 400 | bis500 | bis 600 | bis700 | bis800 | bis900 | bis 1000
A 12 900 720 540 — — — —_
LEFS25 100w g 6 450 360 270 — — — —
/040 (Motor-Drehzahl) (4500 U/min) (3650 U/min)|(2700 U/min) — — — —
200 W A 16 1000 1000 1000 1000 1000 800 620 500 — —
LEFS32 160 B 8 500 500 500 500 500 400 310 250 — —
(Motor-Drehzahl) (3750 U/min) (3000 U/min) (2325 U/min)|(1875 U/min) — —
A 20 — 1000 940 760 620 520
LEFS40 A;(l):(l)e\(l)v B 10 — 500 470 380 310 260
(Motor-Drehzahl) — (3000 U/min) (2820 U/min)|(2280 U/min){(1860 U/min)|(1560 U/min)
73
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Serie LEFS

Nutzlast—-Beschleunigungs-/Verzégerungs-Diagramm (Flihrung)

LEFS25/Kugelumlaufspindel: horizontal

LEFS25S[ A LEFS25S[ 1B
2 20000 — £ 20000
E 17500 — % , E 17500 gy |
o S Einschaltdauer: 50% o NN Einschaltdauer: 50%
£ 15000 £ 15000
2 f‘v \\( ] (3 S~~~
2 12500 SN QO 12500 — =
:,c\)‘ / "NA :r?‘ 7----._— \\
N 10000 = N 10000 == —
O / ~ - \ o - . T ——
3, 7500 B e 7 N 3, 7500 S
§, 5000 (- Einschaltdauer: 75% —— §, 5000 (- Einschaltdauer: 75%
S 2500 S 2500
2 2
= 0 I 0
S 0 5 10 15 20 S 0 5 10 15 20
& Nutzlast [kg] & Nutzlast [kg]
LEFS25/Kugelumlaufspindel: vertikal
LEFS25S[ A LEFS25S[ 1B
% 1 1 %
€ 20000 < ] ] € 20000
= S N\ Einschaltdauer: 50% = N
E 17500 ~ E 17500 S .
> VA \Q‘ o N Einschaltdauer: 50%
€ 15000 TN S 15000 |— ~
8 12500 SN S 12500 "‘“ ~—
He) ~ He) - -
g 10000 ~~‘~>‘ GEJ 10000 \ _—'~.~..\\\
Z 7500 Einschaltdauer: 75% = S, 7500 — B T
S 5000 S 5000 —Einschaltdauer: 75%
S 2500 S 2500
= 0 = 0
o 0 2 4 6 8 S 0 5 10 15
@ Nutzlast [kg] @ Nutzlast [kg]
LEFS32/Kugelumlaufspindel: horizontal
LEFS32S[ A LEFS32S[ B
£ 20000 - £ 20000
E 17500 S _ E 17500 "~ :
2 15000 N . Einschaltdauer: 50% 2 15000 N3 L | Einschaltdauer: 50%
s T L 5 T R
S 12500 7 < N S 12500 i <3 ~—_
T 10000 s N R 10000 L P ~—
9] / Ssd o @ / =~ ~——
g 7500 i S~ g 7500 / S~ ]
§ 5000 (—Einschaltdauer: 75% mLL1 P §’ 5000 —— Einschaltdauer: 75%
S 2500 S 2500
[} (6]
= 0 = 0
S 0 10 20 30 40 S 0 10 20 30 40
8 Nutzlast [kg] 8 Nutzlast [kg]
LEFS32/Kugelumlaufspindel: vertikal
LEFS32SL 1A LEFS32S[ B
% %
£ 20000 o £ 20000 ~ N
E 17500 S15% E 17500 < |
o s o S \// Einschaltdauer: 50%
€ 15000 ~ S 15000 =
2 Tohe 2 SN
%J, 12500 Einschaltdauer: 50% / S N é')’ 12500 ) nN
E B -~
§ 10000 S 10000 NSNS
~
2 7500 Einschaltdauer: 75% 2 7500 -Einschaltdauer: 75% T,
S 5000 S 5000
2 2
S 2500 S 2500
[} [}
= 0 = 0
S 0 2 4 6 8 10 S 0 5 10 15 20
8 Nutzlast [kg] a Nutzlast [kg]

~
N



Modellauswahi Serie LEFS

Nutzlast-Beschleunigungs-/Verzogerungs-Diagramm (Flhrung)

LEFS40/Kugelumlaufspindel: horizontal

LEFS40SLIA LEFS40S[ B
% 22500 T T % 22500 T 1]
E 20000 E 20000
E s Einschaltdauer: 50% £ s N+ Einschaltdauer: 50%
o> 17500 SN > 17500 S N
£ MO = S N
3 15000 < 3 15000 ~=
g N \\ g TSS \\
2 12500 ] S~ g ~— 2 12500 / =~
~ -
$ 10000 C e S 40000 / =
> [ Se T > .
S 7500 f B = S 7500 Einschaltdauer: 75%
§) 5000 Einschaltdauer: 75% §, 5000
S 2500 S 2500
[} [0}
= 0 = 0
S 0 10 20 30 40 50 S 0 10 20 30 40 50 60
& Nutzlast [kg] & Nutzlast [kg]
LEFS40/Kugelumlaufspindel: vertikal
LEFS40S[LIA LEFS40S[ B
% 22500 % 22500
2 20000 Einschaltdauer: 50% 2 20000 [ [
E RN S E N4 "\, Einschaltdauer: 50%
o 17500 “].~ N o 17500 ‘\N \
c c
3 15000 S~ 3 15000 =
[} S d [} Seo N
2 12500 2 12500 e
S 10000 Einschaltdauer: 75% S 10000 : N
2 7500 2 7500 Einschaltdauer: 75% S
2 2 N
3 5000 3 5000
S 2500 S 2500
[0} [0}
< 0 I 0
o 0 5 10 15 o 0 10 20 30
@ Nutzlast [kg] & Nutzlast [kg]

75

=
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=
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=
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=

1[ LEFS

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

%

LECA6
LECP6

AC-Servomotor
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Serie LEFS

Zulassiges dynamisches Moment

= Diese Graphik zeigt den zulassigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des Werkstiicks einen Uberhang in eine Richtung aufweist. Wenn ein Uberhang des

Lastschwerpunkis des Werkstiicks in zwei Richtungen aufweist, prifen Sie diese bitte anhand der Auswahlsoftware fiir elektrische Antriebe. http:/fwww.smc.de

Beschleunigung/Verzégerung ——1000 mm/s?  — — —=3000 mm/s? ~ =-===--- 5000 mm/s? ~ —-—-— 10000 mm/s? = = = = 20000 mm/s?
<) N .
< | Lastiiberhangrichtung Modell
= | m : Nutzlast [kg]
2 | Me: zulassiges dynamisches Moment [N-m]
[} o
<:(’ L : Uberhangdistanz zum Schwerpunkt des Werkstiicks [mm] LEFS25S0] LEFS32S0 LEFS40ST
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17} o3\ 2 3
Mep « VYo 4\ N AN
N\ © Vo CvhoN B
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L1 c| - F- N S| S - R N - A AN
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Schlittengenauigkeit

Modellauswahi Serie LEFS

B-Seite—

D-Seite

@

7

A-Seite

Schlittenabweichung (Referenzwert)

lineare Verfahrgenauigkeit [mm] (pro 300 mm)
Modell | (@) fineare Verfahrgenavigkeit | @) lineare Verfahrgenauigkeit
C-Seite zu A-Seite D-Seite zu B-Seite
LEFS25 0.05 0.03
LEFS32 0.05 0.03
LEFS40 0.05 0.03

Anm.) Die lineare Verfahrgenauigkeit schliet nicht die Genauigkeit der Montageflache ein.

0.08
4332
006 == (L =30 mm)|
€
E LEFS25 /
oy L=25mm
5 oo4 ( )4 ////
S /
g LEFS40
2 / (L =37 mm) /
0.02 ’/, ——
0
0 100 200 300 400 500
Last- W[N]
Anm

. 1) Diese Abweichung wird gemessen, wenn eine Aluminiumplatte von 15 mm auf dem Schlitten montiert und fixiert wird.
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Servomotor / Schrittmotor

LEFB
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LECA6
LECP6

AC-Servomotor

LECSO H LEFB ” LEFS H LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel/Serie 11-LEFS &

Kennlinie Partikelbildung

Partikelbildungsmessmethode

Die Partikelbildungsdaten fiir die Serie SMC Clean werden mit dem folgenden Priifverfahren gemessen.

HBTestverfahren (Beispiel)
Platzieren Sie die Probe in die Acrylharzkammer und betétigen Sie sie, wahrend gleichzeitig saubere Luft in gleicher Menge wie
die Ansaugleistung des Messinstrumentes (28.3 I/min) zugefiihrt wird. Messen Sie die Anderungen der Partikelkonzentration
Uber der Zeit, bis die Anzahl Zyklen den spezifizierten Punkt erreicht.
Die Kammer wird in eine ISO Klasse 5 aquivalente Sterilwerkbank platziert.

BEMessbedingungen

inneres Volumen 28.31

Kammer o : T - -
Versorgungsluftqualitat Gleiche Qualitat wie Versorgungsluft fir Antrieb
Beschreibung Laserstaubmonitor (automatischer Partikelzéhler nach Lichtstreuverfahren)

Mess- Kleinst barer Partikeldurch 0.1

AR einster messbarer Partikeldurchmesser A pm
Ansaugleistung 28.3 I/min

= ; Probenzeit 5 min

instell- . :

bedingungen Intervallzeit 55 min

Probenvolumenstrom 14151

Druckluftrelnlgungssystem

Reingas-Filter F

———-—1— Sterilwerkbank (4quivalent ISO Klasse 5) —-———-———

[

—
L——> Zufuhrleistung 28.3 I/min Vakuumabsaugung
[>Uber Vakuumanschluss

] .
— — plaserstaubmonitor !
5j] [j] (Ansaugleistung 28.3 I/min)

Partikelbildungsmesskreis

BBeurteilungsverfahren
Zur Berechnung der gemessenen Partikelkonzentation wird der akkumulierte, Anm- 1) alle 5 Minuten vom Laserstaubmonitor
erfasste Partikelwert in eine Partikelkonzentration pro 1 m®umgewandelt.
Fur die Bestimmung der Partikelbildungsrate wird die obere 95 %-Konfidenzgrenze der durchschnittlichen Partikelkonzentration
(Durchschnittswert), wenn jede Probe eine bestimmte Anzahl an Zyklen betatigt wird, Anm. 2) ber{icksichtigt.
Die Linien in der Grafik zeigen die obere 95 %-Konfidenzgrenze der durchschnittlichen Partikelkonzentration von Partikeln mit
einem Durchmesser innerhalb des horizontalen Achsenbereichs.

Anm. 1) Probenvolumenstromrate: Anzahl an Partikeln in 141.5 | Luft
Anm. 2) Antrieb: 1 Millionen Zyklen
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Kennlinie Partikelbildung
AC-Servomotor (100/200/400 W)

11-LEFS25 Geschwindigkeit 900 mm/s

Kennlinie Partikelbildung Serie 11'LEFS

Reinraum-Spezifikationen

11-LEFS32 Geschwindigkeit 1000 mm/s

10.000.000
ISO Klasse 6 (Klasse 1000) Obergrenze
1.000.000 st
‘\
“~.. Ansaugleistung: 0 I/min
§.~~
100000 s R R
g s~~‘ - -......
2 s ~
£ Seel ISO Klasse 5 (Klasse 100)
S N Sse Obergrenze
o 10000 a3 e
c S '~.._
kel SN Seeal
© oL |
5 =
S 1000 / s
) Ansaugleistung: 30 I/min Rt ey
E "~
=
©
o

ISO Klasse 4 (Klasse 10)

10.000.000
ISO Klasse 6 (Klasse 1000) Obergrenze
1.000.000 ‘v./
»,
S Ansaugleistunlg: 0 I/min
’h.‘~
1 L el
00.000 v,\ -..__...

ol
-~
Rl
~n
~a

Poao Ansaugle’istung: 30 I/min

Partikelkonzentration [Partikel/m?]

Ansaugleistung: 60 I/min \'\\.

Mo ey
10000 “5 -....\..-.-n
~, Seae
-, -
e ISO Klasse 5 (Klasse 100)
- Seeo Obergrenze

o
-
Rl
~

Obergrenze
100— Ansaugleistung: 50 I/min 100
ISO Klasse 4 (Klasse 10) Obergrenze
10 10
1 1
0 0.1 0.2 0.3 0.4 0.5 0.6 0 0.1 0.2 0.3 0.4 0.5 0.6
Partikeldurchmesser [pm] Partikeldurchmesser [pm]
11-LEFS40 Geschwindigkeit 1000 mm/s
10.000.000
ISO Klasse 5
(Klasse 100)
ISO Klasse 6 (Klasse 1000) Obergrenze Obergrenze
1.000.000 \4/ | 4
oo Ansaugleistung: 0 I/min
3
§~~
§~~
§.~
__ 100000 s Stesaos
5 ~ Dt 1O%
£ \\ Ansaugleistung: 50 I/min ~~~~ay
S S
© D)
© Y
2 1000 e e
g = ~, ..".'~
g | e
:15) Ansaugleistung: | S~ I1SO Klasse 4 (Klasse 10)
N 1000}80 V/min s Obergrenze
§ .~~T....
Q LTSN
=
T |
& Ansaugleistung: 100 I/min
100
10
1
0 0.1 0.2 0.3 0.4 0.5 0.6

Partikeldurchmesser [um]
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel/Serie 11-LEFS

Modellauswahl

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fuhrung)

AC-Servomotor

+ Die zulassige Geschwindigkeit ist je nach Hub begrenzt.
Wéhlen Sie diese unter Berilcksichtigung der nachfolgend genannten
L,Zuldssigen Hub-Geschwindigkeit” aus.

11-LEFS25/Kugelumlaufspindel

horizontal vertikal
i I I N O ”
Steigung 6: 11-LEFS25(1B \\Steigung 12: 11-LEFS250JA
— 20 = 20
2 H ~_ I, Steigung 6: 11-LEFS2501B .
% T - 15 Bremswiderstand (50/100%)
£ 0 L Bremsviderstand (50100 % — £ 0
2 1 2 - <
z - Z 5 -Stelﬂung 12: 11-LEFS250]A P
) - . T
0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800 1000
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
11-LEFS32/Kugelumlaufspindel
horizontal vertikal
60 I I I 30 \
50 - Steigung 8: 11-LEFS321B N Bremsvidestand (30°%) 25 N
2 4 1 — = g 20 -
- - Steigung 16: 11-LEFS320A e~ “g‘ Steigung 8: 11-LEFS320B™N{_ Bremswiderstand (100%)
8 30 8 15 ~
g, Bremsidrstand (100%) | N W ¥ ™~
P4 =z —
10 5 Steiﬂung 16: 11-LEFS32A
. . [ T
0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800 1000 1200
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
11-LEFS40/Kugelumlaufspindel
horizontal vertikal
7% [ Steigung 10 11-LEFSA008 — : T T T T T I\
60 NS Bremsiderstand (30°%) gg Steigung 10: 11-LEFS4000B |\
S 50 —
fz 40 |-Steigung 20: 11-LEFS400A N ffz 25 N\ [ (100%
(2] (2]
= N & 20 [t - 11-
¥ %0 Bremswiderstand (100%) s T 15 Stelgung 20: 11-LEFSA0CA AN
Z 20 Z 10 —~
10 5 I~
0
OO 200 400 600 800 1000 1200 0 200 400 600 800 1000 1200
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
Erforderliche Bedingungen fiir ,,externen Bremswiderstand“ . i .
* Externer Bremswiderstand bei Einsatz des Produktes oberhalb der ,Bremswiderstandslinie” im Diagramm (getrennt zu bestellen). Modelle mit Regene"erungsoptlon
Die notwendigen Bedingungen sind von den Betriebsbedingungen abhangig. GroBe Modell
Regenerierung (50 %): Einschaltdauer max. 50 % 11-LEFS250] | LEC-MR-RB032
Regenerierung (100%): Einschaltdauer 100 % 11-LEFS32[1 | LEC-MR-RB032
11-LEFS4001 | LEC-MR-RB032
Zulassige Hub-Geschwindigkeit
[mm/s]
Modell AC- Steigung Hub [mm]
Servomotor|sympol| [mm] | bis 100 | bis200 | bis300 | bis400 | bis500 | bis 600 | bis 700 | bis 800 | bis 900 | bis 1000
100 W A 12 900 720 540 —_ — — —
11-LEFS25 40 B 6 450 360 270 —_ — — —
(Motor-Drehzahl) (4500 U/min) (3650 U/min)|(2700 U/min) — — — —
200 W A 16 1000 1000 1000 1000 1000 800 620 500 —_ —_
11-LEFS32 60 B 8 500 500 500 500 500 400 310 250 — —_
(Motor-Drehzahl) (3750 U/min) (3000 U/min)((2325 U/min)|(1875 U/min) — —
400 W A 20 — 1000 940 760 620 520
11-LEFS40 160 B 10 — 500 470 380 310 260
(Motor-Drehzahl) — (3000 U/min) (2820 U/min)|(2280 U/min)|(1860 U/min)|(1560 U/min)
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Zulﬁssiges dynamisches Moment = Diese Graphik zeigt den zuléssigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des Werkstiicks einen Uberhang in eine Richtung aufweist. Wenn
ein Uberhang des Lastschwerpunkts des Werkstticks in zwei Richtungen aufweist, priifen Sie diese bitte anhand der Auswahlsoftware fir

LEFS

Kationen
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AC-Servomotor elektrische Antriebe. hitp://www.smc.de
Beschleunigung/Verzégerung ——1000 mm/s?  — — —=3000 mm/s?  -==----- 5000 mm/s?
= " 2
g Lastuberhangrichtung Modell 7))
£ | m : Nutzlast [kg] L
g Me: zuldssiges dynamisches Moment [N-m] _ IiIJ
=z L : Uberhangdistanz zum Schwerpunkt des Werksticks [mm] 11-LEFS25S0] 11-LEFS32S0 11-LEFS40S0C 'é
1500 1500 1500 £
D
S
o
g
Mep 1000 — 1000 —— 1000 —= S
) 2 N A ", : e
0| = A — |\ = ) Slm
m G| E A E \ N | E AN
o £ £ ) £ . LL
ol Sl 5 500 N 5 500 LN N 5 500 SR w
9| ] ~4 O N - SN -
c N >~ o D~ BN S~
@ A SO I N N N Rt O ~ “=te.
i 71 A ) I R At A A (N B I AN o
0 0 0
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60 —
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] gg
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(]e)
L L
-
(<))
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= /\ 2 Ik 3 ; N
S . Om o e YN 5 ERN € L\ O]
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0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60 o
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] $)
[I1]
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800 800 800
2 1\ <
L3 2 600 = 600 600 [ o
0| - = = : (@]
©| E € :\ € R w
2l E  400[ £ 400[ £ 4001 -
Mer el 9 \ a }\ o k
[] 2 b —
m 2 200 —N\ 200 \\ 200 N (
() P —— N ..""---.... N"’"-—-—.
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0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60 N
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] L
i
1500 1500 1500 - |
o
te)) o
c £
S 1000 1000 1000 9
7 - _ _ 3 (
| E € E 3
°| E £ b g <
\‘\ — b
313 500 % 500 \ % 500 X o
m =2 N N
= \ N LL
)Mep S e - T ﬂ
0 0 0
— L4 0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 10 20 30
g Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
t L
g PN 1500 1500 1500 ——
[]
— . (/2]
c 1000 1000 1000 (&)
3| _ _ _ 1T
@ E P E E -~
= | E £ ) £ L
8|9 : m "\ m -
2|9 500 N @ 500 ) w 500 23
- RN he-> > =
0 0 0 =
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 10 20 30 E g
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] —
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Riemenantrieb/Serie LEFB

Modellauswahl

Auswahlverfahren
Uberpriifen Sie das Verhltnis ’ Uberpriifen Sie die ’ Priifen Sie das zuldssige
Nutzlast - Geschwindigkeit. Zykluszeit. Moment.
Auswahlbeispiel
Betricbs- *Gewicht des Werkstiicks: 20 [k *Werkstiickanbaubedi : ‘ 40
bedingungen ewicht des Werkstucks: 20 [kg] erkstliickanbaubedingung: } I I
® Geschwindigkeit: 1500 [mm/s] w = 30 LEFB40
«Beschleuni gerung: : ) : ] -
eschleunigung/Verzégerung: 3000 [mm/s?] ,8 % 20 [EFBa3 {
eHub: 2000 [mm] ; . g ! |
| B LEFB25
eEinbaulage: horizontal aufwérts I . Z \ |
- / 0 1000 1500 2000
Geschwindigkeit: V [mm/s]

m Uberpriifen Sie das Verhaltnis Nutzlast - Geschwindigkeit <Geschwindigkeit-Nutzlast-Diagramms (sefe &3 <Geschwindigkeit-Nutzlast-Diagramm>
Wéhlen Sie auf der Grundlage des Werkstlickgewichts und der Geschwindigkeit das (LEFB40)
geeignete Modell aus dem <Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm> aus.

Auswahlbeispiel: Die Serie LEFB40S4S-2000 wird vor(ibergehend gewéhit, auf Grundlage des

Diagramms auf der rechten Seite. E — L
- . . . - >
M Uberpriifen Sie die Zykluszeit 2| a 2
Ermitteln Sie die Zykluszeit anhand Berechnungsbeispiel: ;§> / = o \
des folgenden Berechnungsbeispiels. T1 bis T4 kdnnen wie folgt ermittelt werden. £ Zeit
Zykluszeit: 2 [s]
T wird aus folgender Gleichung ermittelt. T1=V/a1l =1500/3000 = 0.5 [s], ©
ToT1+ T2+ T3+ TA S]] T3 = V/a2 = 1500/3000 = 0.5 [s] n T2 LML
*T1: Beschleunigungszeit und T3: 1o =05 V- (T +T3) L: Hub émm] _
Die Verzogerungszeit kann aus v - etr.leb.sbec.imgung)
folgender Gleichung ermittelt werden. _2000-0.5-1500 - (0.5 +0.5) V: Geschwindigkeit [mm/s]
B 1500 -+ (Betriebsbedingung)
T1 = V/al [s] | | T3 =V/az [s] | =0.83[s] at: Beschleunigung [mm/s2]
o ... (Betri i
®T2: Die Zeit bei konstanter Drehzahl kann T4 =0.05[s] oy ( ? rlebsbedlng/ur;g)
aus folgender Gleichung ermittelt werden. as erzoggrung [mm 7
[—05.V.(1+T3) Dementsprechend wird die Zykluszeit wie -+ (Betriebsbedingung)
— . . . +
T2 = Vv [s] folgt berechnet. T1: Beschleunigungszeit [s]
T=T1+T2+T3+T4 Zeit bis zum Erreichen der
©T4: Die Einschwingzeit ist von Bedingungen wie =05+0.83+05+0.05 Einstellgeschwindigkeit
Motortyp, Last und Positionierung der Schritidaten -1.88 [s] T2: Zeit bei konstanter Drehzahl [s]
abhéngig und kann variieren. Berechnen Sie die Zeit, in der der Antrieb bei
daher die Einschwingzeit bitte unter konstanter Drehzahl lauft
Beriicksichtigung des folgenden Wertes. T3: Verzogerungszeit [s]
Anhaltezeit aus einem Betrieb mit
T4 =0.05 [s] konstanter Drehzahl
m Prifen Sie das Fiihrungsmoment — T4: Einschwingzeit [s]
1,000 —k 10?0 mnn/sz | Zeit bis zum Erreichen der Endlage
Y15 3000 mm/sZ\
R € \\ 3 1Y 5000 mmes
R £ i W
m - Y / ;?ooo i
F
L1 e L 20000
I | -(g % “\ \'\ )i
[ ' =§ \ / VAN
\\ N o
100 |==t=4~~ |- 7T "~t~.
o z
Auf der Grundlage des obigen Ergebnisses wird 0 10 20 30 40 50 60
das Modell LEFB40S4S-2000 gewihlt. Nutzlast (kg]
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Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung)

Modellauswahi Serie LEFB

LEFBLI/Riemenantrieb

30 T T
Bereich, in dem die Regenerierungsoption erforderlich ist.
LEFB40
25
\\
20
9 LEFB32
= 15
[2]
<
N
3 10
LEFB25
5
0
0 500 1000 1500 2000 2500
Geschwindigkeit [mm/s]

* Fir den schraffierten Bereich im Diagramm ist die Regenerierungsoption erforderlich (LEC-MR-RB032).

Zykluszeit-Diagramm (Fiihrung)

LEFBL/Riemenantrieb
LEFB25/32/40 Beschleunigung/Verzégerung [mm/s?]
5.0 I
4.5 — 5000
----- 10000
4.0 = = 20000 ||
3.5
2 30
‘©
N 25
=
< 2.0
>,
) 1 /7/-'@
T
1.0 vttt L il
Lanpr il =
0.5t =T
5T
0.0
0 500 1000 1500 2000 2500 3000
Hub [mm]

= Die Zykluszeit gilt fir maximale Geschwindigkeit.
* max. Hub: LEFB25: 2000 mm

LEFB32: 2500 mm

LEFB40: 3000 mm

=
[
=
[}
=
]
E
Nutzlast-Beschleunigungs-/Verzdgerungs-Diagramm (Fiihrung)
(2]
. . L
LEFBLI/Riemenantrieb W
5[
o
LEFB25S[ 1 (Einschaltdauer) £
gl__
» 20000 - =— | EFB25 (50%) |+ s
£ 1 \ ----- LEFB25 (75%) g
E 17500 % 7o 5
> -_\ = = LEFB25 (100%) s
S 15000 1% «|M
) i\ ™
€ 12500 % w
g 1 '.\ |
10000 —{—=;
2 \ \
3 7500 —y—>=,
c \ "\ L
3 5000 N e, \
= e,
g 2500 N ) ©w©
g S .,... < n-
0 (&]8)
0 5 10 il
Nutzlast [kg] -1
LEFB32SL | (Einschaltdauer) O
(&)
_ I w
% 20000 I — LEFB32 (50%) [ -l
é 17500 v\ e LEFB32 (75%) || | ——0
> \ \ - = LEFB32 (100%) -
3 15000 1) o
5 YA %)
Q12500 A ",‘\ w
5 A\
2 10000 ~ \ -l
> LR -
5 7500 N
=, SO <
@ 5000 S e o
g -~ = iy e D o
2 2500 = = 1]
o -l
0
0 5 10 15 20| ———
Nutzlast [kg]

LEFB40SL[ 1 (Einschaltdauer) g_)
_ 1 1 "_'1
& 20000 = —— LEFB40 (50%)
£ 17500 \ \ ----- LEFB40 (75%) || | |5
S ‘\ \ — — LEFB40 (100%) §
S 15000 ) S —o
) N @

9 12500 N\ e
= o, <
2 10000 AN,
NN o
3 7500 ~—e
2 ST -
3 5000 S -l
5 ey
2 2500
m
0 I NS—
0 5 10 15 20 25 30 | —
Nutzlast [kg] O
)
O
L
-l
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Serie LEFB

Zulassiges dynamisches Moment

« Diese Graphik zeigt den zulassigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des Werkstiicks einen Uberhang in eine Richtung
aufweist. Wenn ein Uberhang des Lastschwerpunkts des Werkstiicks in zwei Richtungen aufweist, prifen Sie diese bitte anhand
der Auswahlsoftware fir elektrische Antriebe. http:/www.smc.de

Beschleunigung/Verzogerung ——1000 mm/s?>  — — =3000 mm/s? ~ ===--==+ 5000 mm/s? ~ —-—-— 10000 mm/s? === = 20000 mm/s?
gv Lastiiberhangrichtung Modell
£ |m : Nutzlast [kal
-2 | Me: zulassiges dynamisches Moment [N-m]
ﬁ L : Uberhangdistanz zum Schwerpunk! des Werksticks [mm] LEFB25S[] LEFB32S[] LEFB40S[C]
1000 3 1000 — 1000 T
g ! K
i\ 4 ‘\ |
I : H R
RN ER i
g ! \ [ \ [N Y
Mep =] VR Vi \
= 1R [ ERY L F
0| \ 3 . Y . 1 \
m o | E [ E LA E vhok [
L1 Q| E 500 Ty E 500 —— E 500 [~
2R RN r Vs r i s
= B U VRS | % \
g v N mo, N Vol . N
- \ S N \ s AN % N
| VN . d VN .
N, %oy, Vo \\ v .
N \. S \ \ \ \ Y ..
. \\ ~l . \~\ . \\ \_\~
So ! —. S ~\_\.~ ~~§ ~J |
0 ik 0 = 0 =
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Schlittengenauigkeit

Modeliauswahi Serie LEFB

D-Seite

B-Seite—|

A-Seite

@

7

Schlittenabweichung (Referenzwert)

lineare Verfahrgenauigkeit [mm] (pro 300 mm)

Modell | (@) jineare Verfahrgenaigkeit | @ lineare Verfahrgenatigkeit
C-Seite zu A-Seite D-Seite zu B-Seite
LEFB25 0.05 0.03
LEFB32 0.05 0.03
LEFB40 0.05 0.03

Anm.) Die lineare Verfahrgenauigkeit schiiet nicht die Genauigkeit der Montagefléche ein.

0.06
5
£ 0.04
(o))
5 LEFB32
f._i (L =30 mm)
3 L ~
< 002 EFB25 |~
(L =25 mm)
/ LEFB40
(L =37 mm)
0
0 100 200 300
Last W [N]
Anm

. 1) Diese Abweichung wird gemessen, wenn eine Aluminiumplatte von 15 mm auf dem Schlitten montiert und fixiert wird.

O
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel

Serie LEFS (¢

LEFS25, 32, 40

-
- ..,;#‘i -
Bestellschliissel & : e
: o~ :
LEFS|25] |S2|B/-100] [-|S|2]A1 -
o GroBe g Motor-Einbaulage 9 Motor e Steigung [mm]
25 — | Axial-Ausfiihrung Symbol Ausfiihrung @}ggﬁg filAntriebsgroRe| kompatible Treiber Symbol | LEFS25 | LEFS32 | LEFS40
32 R | rechte Seite parallel S2° AC-Servomotor 100 25 LECSALC-S1 A 12 16 20
40 L |linke Seite parallel S3 (Inkremental-Encoder) 200 32 LECSAL-S3 B 6 8 10
S4 400 40 LECSA2-S4
se* w0 | 2 | Leoseiey | ©Hubmmi
0 Kabelausfiihrung A" LECSST-S5 100
— ohne Kabel LECSBI-S7 bis
s Standardkabel S7 | Abeonttnooden | 200 | 32 | LECscoisy | L1000 -
R Robotic-Kabel(flexibles Kabel) LECSS[-S7 « Siehe nachstehende Tabelle fiir Details.
Anm. 1) Motorkabel und Encoderkabel sind inbegriffen. (Das LECSB2-S8 )
Motorbremsenkabel ist ebenfalls inbegriffen, wenn S8 400 40 LECSC2-S8 @ Motoroption
it Motorbremse” gewahlt wird.) LECSS2-S8 — ohne
Anm. 2) Die Standard-Kabeleingangsrichtung ist ,(B) * Fur die Motorausfiihrungen S2 und S6 ist das kompatible Suffix der B |mit Motorbremse
Gegen-Achsenseite’. (Weitere Einzeheiten siehe Endstufen-Bestell-Nr. S1 und S5.
@ Seite 123) @Endstufenausfﬁhrung
Kabelldnge A" % [m] ) ) Versorgungs- GroBe
— | ohne Kabel @ vo-stecker kompatible Treiber |~ spannung (V) [25[32[40
2 2 — ohne Stecker = ohne Treiber — [ JK 3K )
5 5 H mit Stecker A1 LECSA1-SOI 100bis120 | @ | @ |—
A 10 A2 LECSA2-S[J 200 bis 230 [ 2K 3K )
Anm. 3) Die Lange der Encoder-, Motor- und B1 LECSB1-SU 100bis120 | @ | @ |—
Motorbremsenkabel ist dieselbe. B2 LECSB2-SUJ 200his230 @ | @ | @
C1 LECSC1-SOJ 100 bis 120 o 0 —
Tabelle der anwendbaren Hiibe @®Standard [mm] C2 LECSC2-80 200bis230 @@ |@®
b S1 LECSS1-S 100 bis 120 o 0 —
Modell 50 (100150200 |250|300|350|400|500|550 (600|650 700|750(800|850|900|950 1000 S2 LECSS2-S[J 200 bis 230 [ 2K 2K )
[ [ (I D = Bei Wahl der Endstufen-Ausflihrung ist das Kabel inbegriffen.
LEFS25|@ | © ©|® © © 6 © 0 6 ® Die Kabelart und -lange auswahlen.
LEFS32 o/ © ¢ ©¢ © ¢ © ©¢ 6 ¢ 6 &6 &6 06 0 | — — — Beispiel:
LEFS40 — | — © © © © © © © © © © &6 ©¢ ©¢ © 0 0 O S$2S2: Standardkabel (2 m) + Endstufe (LECSS2)

S2 : Standardkabel (2 m)

« Bitte setzen Sie sich mit SMC fiir Nicht-Standardhiibe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden. — . ohne Kabel und Endstufe

Kompatible Controller/Endstufen

Impulseingang-Ausfiihrung/ | Impulseingang-Ausfiihrung | CC-Link mit direktem Eingang | SSCNET llI-Ausfiihrung
Positionierausfiihrung i - -
-
Endstufenausfiihrung 5 “
.
N
o
Serie LECSA LECSC LECSS
Anzahl Punktetabellen bis 7 — Bis zu 255 (2 Stationen belegt) —
Impulseingang @) ©) — —
verwendbares Netzwerk — — CC-Link SSCNET Il
Steuerunas-Encoder Inkremental- Absolut Absolut Absolut
9 17-bit-Encoder 18-bit-Encoder 18-bit-Encoder 18-bit-Encoder
Kommunikationsfunktion USB-Kommunikation USB-Kommunikation, RS-422-Kommunikation| USB-Kommunikation, RS-422-Kommunikation USB-Kommunikation
Versorgungsspannung (V) 100 bis 120 VAC (50/60 Hz), 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)
Details auf Seite Seite 112
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung

Serie LEFS

Kugelumlaufspindel
5
=
(2]
>
<
o]
8
Technische Daten (=
P —
LEFS25, 32, 40 AC-Servomotor
Modell LEFS25S?% LEFS32S}$ LEFS40S3 )
Hub Anm. 1) 50, 100, 150, 200, 250, 300, 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, | 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, h
ub [mm] ’ 350, 400, 450, 500, 550, 600 450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800 | 600, 650, 700, 750, 800, 850, 900, 950, 1000 o
°
horizontal 20 20 40 45 50 60 £
Nutzlast [kg] Anm- 2) - £
vertikal 8 15 10 20 15 30 S
D
bis 400 900 450 1000 500 1000 500 S
ﬁ 401 bis 500 720 360 1000 500 1000 500 E
€ ., Anm.3) . 501 bis 600 540 270 800 400 1000 500 s
< | Héchstge- Hubbereich . Slm
£ | schwindigkeit 601 bis 700 — — 620 310 940 470 L
g [mm/s] 701 bis 800 — — 500 250 760 380 Ll
Py 801 bis 900 — — — — 620 310 -~
=
o 901 bis 1000 —_ —_ —_ —_ 520 260
'_g max. Beschleunigung/Verzégerung [mm/s?] 20.000 (Siehe Seite 73 fur die Grenze entsprechend der Nutzlast und Einschaltdauer.)
E Positions-Wiederholgenauigkeit [mm] +0.02
Steigung [mm] 12 [ 6 16 8 20 [ 10 28
StoB-/Vibrationsbestandigkeit [m/s?] Anm. 4) 50/20 00
Funktionsweise Kugelumlaufspindel LLILL]
Flhrungsart Linearfiihrung o
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] max. 90 (keine Kondensation) (?
S | Motorausgang/GréBe 100 W/C140 200 W/CJ60 \ 400 W/CJ60 (&)
S | Motor AC-Servomotor (100/200 VAC) H
% Encoder Motorausfiihrung S2, S3, S4: Inkremental-Encoder 17-bit (Auflésung: 131072 Imp./U)
g Motorausflihrung S6, S7, S8: Absolut-Encoder 18-bit (Aufldsung: 262144 Imp./U)
'§ ) Anm.5) horizontal 45 65 210 E
o Lelstungsaufnshme [W] vertikal 145 175 230 O
& | Standby-Leistungsaufnahme | horizontal 2 2 > |__|IJ
% im Betriebszustand [W] A"-6) | yertikal 8 8 18
i | max. momentane Leistungsaufnahme [W] Anm.7) 445 725 1275 <
% é Ausfiihrung Anm. 8) spannungsfreie Funktionsweise o
E g Haltekraft [N] 131 255 197 385 330 660 8
é S| Leistungsaufnahme bei 20°C [W] Anm-9) 6.3 7.9 7.9 _I
82 24 VDC .

Nennspannung [V]

Z S
3 3

>
=]
3

in Startphase.)

. 1) Bitte setzen Sie sich mit SMC fir Nicht-Standardhiibe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
2) Siehe ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Flihrung)” auf Seite 73.

Anm. 3) Die zuldssige Geschwindigkeit ist je nach Hub unterschiedlich.
4) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der
Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)

Anm. 5) Die Leistungsaufnahme (inkl. Endstufe) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.
Anm. 6) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Endstufe) gilt, wenn der Antrieb wahrend des Betriebs in der Einstellposition angehalten wird.
Anm. 7) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Endstufe) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.
Anm. 8) Nur bei Wahl der Motoroption ,mit Motorbremse.
Anm. 9) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Leistungsaufnahme fir die Motorbremse.
Gewicht
Serie LEFS25
Hub [mm] 100 200 300 400 500 600
Produktgewicht [kg] 2.20 (1.79) | 2.50 (2.09) | 2.75 (2.35) | 3.05 (2.63) | 3.30 (2.91) | 3.60 (3.19)
ausétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0.35 (0.29)
Serie LEFS32
Hub [mm] 100 200 300 400 500 600 700 800
Produktgewicht [kg] 3.60 (3.25) | 4.00 (3.65) | 4.40 (4.05) | 4.80 (4.45) | 5.20 (4.85) | 5.60 (5.25) | 6.00 (5.65) | 6.40 (6.05)
ausétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0.70 (0.64)
Serie LEFS40
Hub [mm] 200 300 400 500 600 700 800 900 1000
Produktgewicht [kg] 6.20 (5.19) | 6.75 (5.71) | 7.35(6.20) | 7.90 (6.73) | 8.35(7.39) | 9.00 (7.95) | 9.55 (8.51) | 10.15 (9.07) | 10.70 (1.79)
ausétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0.70 (0.61)
Anm. 1) Werte in Klammern fur LEFSCIR/LEFSOIL.
Anm. 2) Bezliglich Daten anderer Hilbe wenden Sie sich bitte an SMC.
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Serie LEFS

Konstruktion

Motor Axial-Ausfiihrung

LEFS25, 32, 40

A
: =
iE = = Yl — #
lj o
= A
A—

(S

&,

o' of o o H;ﬁ
. !
| |l ‘ ’ |IJ
© o o 5
Stiickliste
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.
1 |Gehéause Aluminiumlegierung eloxiert 11 | Motorflansch Aluminiumlegierung| beschichtet
2 |Fihrung — 12 | Kupplung —
3 |Kugelumlaufspindel, Welle — 13 | Motorabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert
4 | Kugelumlaufspindel, Mutter — 14 | Endabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert
5 |Schlitten Aluminiumlegierung eloxiert 15 | Motor —
6 |Abdeckung Aluminiumlegierung eloxiert 16 |eingegossene Kabel NBR
7 | Schutzband-Stopper | synthetischer Kunststoff 17 | Schutzband-Stopper rostfreier Stahl
8 |Gehause A Aluminium-Druckguss |  beschichtet 18 |Staubschutzband rostfreier Stahl
9 |Gehiduse B Aluminium-Druckguss |  beschichtet 19 |Lager —
10 |Lager-Befestigung Aluminiumlegierung 20 |Lager —
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Konstruktion

Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel

Serie LEFS

parallele Motorausfiihrung

LEFS25, 32, 40 F

oyd 7

B—

fr\
2o

Servomotor / Schrittmotor ‘
W [ LEFS W Modellauswahl

LEFB

%

LECA6
LECP6

LEC-G

LECPA ‘ LECP1

\

Stiickliste 5
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm. %
1 |Gehause Aluminiumlegierung eloxiert Motor § (
2 |[Fiihrung _ 17 (Absolut-Encoder) . &(')
3 | Kugelumlaufspindel, Welle — Motor
4 |Kugelumlaufspindel, Mutter — (Inkremental-Encoder) E
5 |Schlitten Aluminiumlegierung eloxiert 18 |Motoradapter Aluminiumlegierung eloxiert 11]
6 |Abdeckung Aluminiumlegierung eloxiert 19 |Schutzband-Stopper rostfreier Stahl -
7 |Schutzband-Stopper synthetischer Kunststoff 20 |Staubschutzband rostfreier Stahl
8 |Geh&use A Aluminium-Druckguss beschichtet 21 |Lager — L L
9 |Gehduse B Aluminium-Druckguss beschichtet 22 |Lager — —
10 |Lager-Befestigung Aluminiumlegierung O
11 |Abdeckung Aluminiumlegierung beschichtet 8
12 |Riemenscheibe Aluminiumlegierung L
13 |Riemenscheibe Aluminiumlegierung -
14 |Zahnriemen — p—
15 | Abdeckplatte Aluminiumlegierung beschichtet

O
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Serie LEFS

bmessungen: Kugelumlaufspindel

3Ho (1002
QRFS25 N xo04.5 Tiefe( 3 )
© ha
@ - . - - - - : -
120
D x 120 ) 35| 10 Motoroption: mit Motorbremse
B Spannungsversorgungskabel (06) Motorbremsenkabel (94.5)
(L) {2.2) Encoderkabel (a7)
(52) \A (Schlitten-Verfahrweg): Hub+6)A"M 52 169 57.8
10 | | (56) Hub (54) 38 209
7-Phasen-Ertassungspostion des Encoders 3 ! ;
. :\1 3% = = 65
= = 0 8 \
| © B4 b
WX 0.7 6 ‘
3H9 (+o.ozs) Gewirdletiefe 8(Masseanschluss) Anm. 1) Wenn Sie den elektrischen Antrieb unter Verwendung der
2 (102) Bezugsebene fiir Gehausemontage montieren, stellen Sie die
4 Anm. 1) Tiefe 3 64 Envqderkabel (97) " g 5 . D
Gehausemontage v Hohe der gegeniiberliegenden Fliche bzw. des Pins aufgrund
Bezugsebene xM5x0.8 45 Spannungsversorgunyskabel (o6) der R-Anfrésung auf min. 3 mm ein (empfohlene Héhe: 5 mm).
N N gwindetiefe 8.5 W 3 Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schiitten sich bewegen kann,
H ° ° ° = wenn er zuriick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher,
- - - - I } | - — dass das am Schlitten angebrachte Werkstiick nicht die
H S S = _QJ Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert.
2 ) 40,025 Anm. 3) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom
| ||_3H9 (") Hubende der Motorseite.
Tiefe 3 Anm. 4) Beziglich Daten anderer Hiibe wenden Sie sich bitte an SMC.
[mm] [mm]
Modell L A B D E Modell L A B n D E
LEFS25(1[1-100-C1C1C1C] 389 \QG 210 LEFS25(1[1-400-1C1C1C] 689 406 | 510 s 3 | 360
LEFS25(1[1-100B-C1CICIC] 429 — LEFS25[1[1-400B- 1111 729
_ LEFS25[ [ 1-200-[ 1L 489 _ LEFS25[ [ 1-500-C 11 789
 LEFS2500-200B-010] EE  LEFS2500-500B-]1] el I I I
LEFS25[( [ 1-300-L LI 589 LEFS250 1 1-600-IC 1Ll 889
LEFS250]1-300B-0JJJ1 | 620 | %6 [{10| 8 | 3 | 360 LEFS2871-6008-01 007 o291 5% | 710 | 12 | 5 | 600
Motor rechte Seite parallele Ausfilhkung: LEFS25R  Mit Verriegelung: LEFS25LISLILI-L1B
B ) 153 (2.4)
135
D x 120 (= E) 35
120 3H9 " 5%°) i
nxo4.5 Tiefe =
= -
© - - < ——"| | Motor-Einbaulage: links Seite parallel
< - - - - J — (i LEFS25LS[]
- - - 1 106 ‘
Motorbremsenkabel (94.5)
1 e @
Encoderkabel (a7 ~| © };
e SN Y ;
L Hubende der Motorseite e 2
: B N Motor-Eir;l;auIage: rect;{s Seite parailér
10 (52) A (Schlitten-Verfahrweg) 52 405 O\ TEE=_VET !
; LEFS25RS[ 1] ‘
(56) Hub (54) 58 - b ]
(4) Z-Phasen-Erfassungsposition: 2 + 1Am-2) 48 38 106
© l o ! Q) ® '
© 7 H
e ™ — #
7 F=:7) i g ‘H U = 2 a o
¥ ety (&N} . . 1
M4 x0.7
#3H9 (+ 0.025 ) 111.9 (2.4) _, Gewindetiefe 8 Anm. 1) Wenn Sie den elektrischen Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene
4xM5x0.8 ﬁ 93.4 < (Masseanschluss) —»! fiir Gehausemontage montieren, stellen Sie die Hohe der
Gewindetiefe 8.5 e = gegenberliegenden Fléche bzw. des Pins auf min. 3 mm ein
PP A1) - (empfohlene Hohe 5 mm).
Bezugsehenefr Gehdusemontage | Anm. 2) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende der
\ SJ &;; Motorseite. Zur Einstellung der ersten Erfassungsposition der Z-Phase am
= = = = 8 Hubende der Endseite wenden Sie sich bitte an SMC.
%_ - — ol [mm]
[ , © Modell L A B n D E
2 — = — LEFS25 JSOC-1000 0000000 | 2605 [ 106 | 210 | 4 | — [ —
3H9 (+ 0025 ) o LEFS25 [1S[1[1-2001-C1CICICIC] | 360.5 | 206 | 310 6 | 2 | 240
Tiefe 30 . LEFS25 [1S[[1-300 -] | 460.5 | 306 | 410 8 | 3 | 360
45 LEFS25 JSLIJ-400 J-JJJJJ | 5605 | 406 | 510 | 8 | 3 | 360
64 LEFS25 [JSCIJ-500J-LJLIRCIL] | 660.5 | 506 | 610 | 10 | 4 | 480
(102) LEFS25 [1SCI-600-J0JCJCIC] | 7605 | 606 | 710 | 12 | 5 [ 600
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung

Serie LEFS

O

SvVC

Kugelumlaufspindel
5
=
(2]
>
<
©
38
Abmessungen: Kugelumlaufsplndel L= __
P —
0.030
LEFS32 n x 5.5 5H9 (3™)
Tiefe 5 ©
7))
e —+ k
5=
150 ~__Motoroption: mit Motorbremse E
D x 150 (= E) 15]15 - £
B nungs&ersorgungskabel (06) Motorbremsenkabel (04.5) ol
T
(L) (2.2) Encoderkabel (97) 2
10 [ (62) A (Schiitten-Verfahrweg: Hub+6)Am2—62— 201 70 £
M 48 231 5
(66) (64) glm
(ﬂl,_,f/Z-Phasen-Edassungsposition des Encoders A9 2+1 @ LL
[ ! [N i < ﬂ
0 I 0 !
© # o
1 (S}
o] o ' )
¢ © (';Ae‘vtir:ieﬁi)éfz8(Masseansch\uss) 75 Anm. 1) Wenn Sie den elektrischen Antrieb unter Verwendung der L
; JR 05H9(+8.030) (122) Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieren, stellen Sie die
gehausebmontage : Tiefe 5 70 Encoderkabel (67) Hahe der gegeniiberliegenden Flache bzw. des Pins aufgrund der | ¢© ¢©
ezugsebene 4xM6x1 R-Anfrésung auf min. 3 mm ein (empfohlene Hohe: 5 mm). <o
T ——— 42 S kabel (06
) Gewindetiefe 9.5™ — 3 panmungsversorgungskabel (o6 Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen sich der Schiitten bewegen kann. (&]&]
i T T Stellen Sie sicher, dass das am Schlitten angebrachte Werkstiick LI LU
F - - - - ] B B nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schittens -l
E Ty behindert.
T 5 & < Anm. 3) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom
3 10 10030 Hubende der Motorsete. (O]
wl || 5H9 (%) Anm. 4) Beziglch Daten anderer Hibe wenden Sie sch bite an SMC. O
Tiefe 5 fmm] [mm] w
CEFsT2 Vlac)jsll L A B n D E 5 Mode;ll L A B n D E |
_ 3 -100-L LI 441 [ -500-LICILI 841
LEFS320]1-100B-JJ1J 471 106|230 4 | — | — 20J-500B-10 1 g71| 906 [ 630 | 10 | 4 | 600
LEFS32[ ][ ]-200-LILIL I 541 20 1L 1-600-LILILI 941
T LEFS32(0-200B- 0001 [ 571 | 296|330 | 6 | 2 | 300 2[1-600B-L 1 971|696 | 780 | 10 | 4 | 600 o
— LEFS3200-300-JCI1! 641 2 1L1-700-LILIL[ 1041
LEFS32000-300B-J ] 671 | 306|430 | 6 | 2 | 300 3200 -700B-0JJJ _ [1o71| /%6 [ 830 12 | 5 | 750 8
LEFS320]J-400-L L ILI] 741 LEFS32L1[1-800-LILILILI 1141
LEFS32(1-400B-11 1] Rl LEFS32(11-800B-11 11 [1171] 206 | 980 | 14 | 6 | 900 -
Motor rechte Seite parallele Ausfiihrung: LEFS32R Mit Verriegelung: LEFS321S[-[1B <
B 15 149.6 (2.4) o
. 1271 . e -
D x 150 (= E) s 0030 L:L Motor-Einbaulage: linke Seite parallel O
150 5H (*3%%) Fe : LEFS32LS(IC] w
N X055 Tiefe 5 ! ‘ - - - =l
' _Encoderkabel (97 '
132.5 [
© . O O
2 = = - - - EE:k = ® © © allo ﬁ
H | 1 1 OO :
I o o
S | Motorkabel (o6)
Encoderkabel (07) Motorkabel (6) | yotor-Einbaulage: rechte Seite parallel
Ty ) LEFS32RS[]
L Hubende der Motorseite - - 5
Encoderkabel (a7) B
10 (62) A (Schlitten-Verfahrweg) 62 55 i 132.5 g
(66) Hub (64) - m— S ——
(4), || Z-Phasen-Erfassungsposition: 2 £ 1 A™-2) i3I 1 8
. 171 60 . . <
P @'l“’i"’ '\ Motorkabel (06) | o
ik s st IS 2O B X i p i [ - ] ™
w
— ] Anm. 1) Wenn Sie den elektrischen Antrieb unter Verwendung der - |
L Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieren, stellen Sie die
o5H9 (*8'030) Hohe der gegentiberliegenden Fléche bzw. des Pins auf min.
Tiefe 8 (Senkungstiefe 3) 3 mm ein (empfohlene Hohe 5 mm).
: _ Anm. 2) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom L —
4xM6x1 _ = Gewindetiefe 8 Hubende der Motorseite. Zur Einstellung der ersten
Gewindetiefe 12.5 (Senkungstiefe 3) - (Masseanschluss) Erfassungsposition der Z-Phase am Hubende der Endseite ]
Bezugsebene fiir Gehdusemontage Anm- 1) [ wenden Sie sich bite an SMC. [mm] 8
— — = o Modell LA [B[n|[D]E 1T}
ﬁ | ad - LEFS320JSI-100-JJJJ | 295 | 106 | 230 | 4 | — | — -
E _ _ _ T3 < LEFS32(1S[11-200C1-CIC1CICT | 395 | 206 | 330 6 2 300 ?T
o) o LS LEFS32(1S[11-3001-CIC1C1CT1 | 495 | 306 | 430 6 2 300 g -2
8 © LEFS320JSI-400-000JCJC] | 595 | 406 | 530 | 8 | 3 [ 450 S =
5H9 (*§9%°) dl LEFS3200SI1-50000-CJ0J00C1 | 695 | 506 | 630 | 10 | 4 | 600 22
Tiefe 8 (Senkungstiefe 3) 40 LEFS32]S[-600 -] | 795 | 606 | 730 | 10 | 4 [ 600 =5
70 LEFS320]SJ-7000 -] | 895 | 706 | 830 | 12 [ 5 [ 750 & &
122 LEFS32(]S[I[1-8001-CJCICIC] | 995 | 806 | 930 | 14 | 6 | 900
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Serie LEFS

Abmessungen: Kugelumlaufspindel

LEFS40
6H9 ('6°)
nx 26.6 Tiefe 6
~
o — —
o ————
150
D x 150 (=E) 60 15
B

(L) (3.1)

13 86 A (Schlitten-Verfahrweg: Hub+6)Am-2) 86 223.5

Hub

(88)
Z-Phagen-Erfassungsposition des Encoders A"-3)

——fr——

90

61

0
ot 0
® e
1 &+ ®
4L M4 x 0.7
Encoderkabel (a7) Gewindetiefe 8
4xM8x1.25 (170) (Masseanschluss)
Gehéusemontage A 1) Gewindetiefe 13 106 Spannungsversorgungskabel (26)
Bezugsebene . 60
N - = | - 3
ﬁ ° ° ) 3
— i i B
g 5
[6) [6) ©
~] ¢6H9(+8'030)
Tiefe 7
6Ho (6%
Spannungsversorgungskabel (¢6) Tiefe 7
Motorbremsenkabel (¢4.5) Motoroption: mit Motorbremse
Encoderkabel (27)
253.5
[mm]
Anm. 1) Wenn Sie den elektrischen Antrieb unter Verwendung Modell L A B n D E
der Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieren, LEFS40010-200-0000 614.5
stellen Sie die Hohe der gegeniberliegenden Flache LEFS400-200B-C10100] 644.5 206 378 2 300
bzw. des Pins aufgrund der R-Anfrasung auf min. 3 _LEFS4000-300-C100C101 714.5
mm ein (empfohlene Hohe: 5 mm). _LEFS40011-300B-C1C101C7 744.5 — a T g 2 300
Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schiitten sich bewegen LEFS400-400-00000 814.5
kann, wenn er zuriick zur Ausgangsposition kehrt. LEFS400-400B-C10100 844.5 406 578 8 3 450
Stellen Sie sicher, dass das am Schlitten angebrachte _LEFS40010-500-C1000C1 9145
Werkstlick nicht die Werksticke und Anlagen im _LEFS400C11-500B-C1C1CC] 944.5 =0 I o 4 600
Umfeld des Schlittens behindert. LEFS400101-600-01010001 1014.5
Anm. 3) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend LEFS400-600B-C1C1C] 1044.5 606 778 10 4 600
vom Hubende der Motorseite. LEFS400]0-700-0000 1114.5
Anm. 4) Beziiglich Daten anderer Hilbe wenden Sie sich bitte _LEFS400001-700B-00C100C 1144.5 L8 e 2 S %Y
an SMC. LEFS400101-800-01C10101 1214.5
"LEFS4001-800B-CILII] | 12445 | 896 | 978 14 6 900
_LEFS40011-900-C101010] 1314.5
LEFSA00-900B-00C10] | 13445 | 906 | 1078 | 14 6 900
LEFS40011-1000-00010107 1414.5
LEFS401-1.000B-1 1] | 14445 | '006 | 1178 | 16 ’/ 1050
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her Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel

Serie LEFS

=
©
| z
3
g
Abmessungen: Kugelumlaufspindel L= __
P —
Motor rechte Seite parallele Ausfihrung: LEFS40R
it Verriegelung: LEFS4001SCIC1-C1B I(JI_)
Ll
177 (2.4) - 5| -
;‘g
B 15 g —
D x 150 (= E) 60 s
150 |_|._6H9 (*5%) = g
N %066 Tiefe 6 T 6 6 6T b 3|m
L
- - < - - L
| . - = =
| =
g - - - Il
[}
Motorbremsenkabel (94.5) I
T Encoderkabel (27) ©©
‘ ' <Q
(]e)
L L
-
L Hubende der Motorseite (?
13 (86) A\Schlit}en-Verfahrweg) 86 62.4 8
(90) ub (88) |
(4) Z-Phase}frfassu\gsposition: 211 Am2
Fr=== jnt RANI AN 1 2.-5
[I1]
' 4 M4 x 0.7 8 -
o8 Gewindetiefe 8 —
el M hi » » T
1375 (2.4) (Wesseanscnls) Motor-Einbaulage: linke Seite parallel E
06H9 (+50%0) 1095 LEFS40LSCIL) O
Tiefe 7 - T L
~ Encoderkabel (d7) |
4 x M8 x 1.25 - 153
Gewindetiefe 13 =2 I —
® ®
Bezugsebene fiir Gehdusemontage Anm- 1) - \
~
0= 9 o /1 e S
. %6 i
ﬂ \ } } © Motorkabel (26)
M _’_ | j  Motor-Einbaulage: rechte Seite parallel | | 5
o 5 ‘ LEFS40RS[|] £
~ o o ) 2 —
6H9 (+ 8.030) L Encoderkabel (¢7) f
Tiefe 7 60 153 <
106 = = m
(170) T3 h
Big | |
® ® |
' Motorkabel (26) \
T o T e N ——
\ [mm] D
_ . . Modell L [A[B[n[D]|E N
Anm. 1) fenn S'e den elekirischen Antdied unter LEFS400JSCI-2005]J000JCJN] | 4534 | 206 278 | 6 | 2 [|300 8
erwendung der Bezugsebene fiir
Gehausemontage montieren, stellen Sie die LEFSA40LISLILI-300-LIL LI e || Sl | St : 2 cL -l
Hoéhe der gegenlberliegenden Flache bzw. des LEFS40LISLIL]-400-LNLILIL 653.4 | 406 | 478 8 3 \450
Pins auf min. 3 mm ein (empfohlene Héhe 5 mm). LEFS40[1S[11-500-C1C1CIC1C] 753.4 | 506 | 578 | 10 | 4 | 600 ( 2 %
Anm. 2) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase LEFS40[1S[11-600-1CJCINIC] 83\3.4 606 | 678 | 10 | 4 $OO £ =
ausgehend vom Hubende der Motorseite. Zur LEFS40CIS[IC1-700-C1010101C] 9534 | 706 [ 778 | 12 | 5 | 750 a2
Shiakngdo e Eessinosponr dor_ LEFS40.SC1-800-CIC0L | Tosa4\ 6oo [ 676 [ 14 o [s00 |44
sich bitte an SMC. LEFS4001SCI-900-00000000] | 11534 | 906 [ 978 | 14 | 6 | 900 £3
LEFS4001SCIC1-1000-01CJ0I0IC] |\ 1253.4 | 1906[1078 | 16 | 7 [1450
SMC 93
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Serie LEFS

Al

Elektrischer Antrieb/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und
die Betriebsanleitung fiir Sicherheitshinweise fiir Elektrische Antriebe.

Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.de/ herunterladen.

| Design |

| Handhabung

AAchtung

. Keine Last anwenden, die die Betriebsbereichsgrenzen
Ubersteigt.

Wahlen Sie einen passenden Antrieb je nach Last und zuldssigem Moment. Bei
einem Betrieb auBerhalb der Betriebsbereichsgrenzen wirkt eine liberméBige
exzentrische Last auf die Fiihrung, was zu einem vermehrten Spiel der Fihrung,
Genauigkeitsverlust und eine verktirzten Lebensdauer des Produkts fiihrt.

2. Verwenden Sie das Produkt nicht fiir Anwendungen, in
denen es iibermédBigen externen Kraften oder StéBen
ausgesetzt ist.

Dies kann zu Fehlfunktionen flihren.

] Auswahl

AWarnung

1. Die Geschwindigkeit nicht liber die Betriebsbereichsgrenzen
hinaus steigern.
Einen geeigneten Antrieb in Relation zu der zuldssigen Nutzlast und
der Geschwindigkeit sowie der jeweils zuldssigen Hubgeschwindigkeit
auswahlen. Der Betrieb auBerhalb der Betriebsbereichsgrenzen kann
negative Auswirkungen haben, wie stérende Gerdusche,
Genauigkeitsverlust und eine verkiirzte Produktlebensdauer.

2. Verwenden Sie das Produkt nicht fiir Anwendungen, in denen es
tiberméBigen externen Kréften oder StoBen ausgesetzt ist.
Dies kann zu Fehlfunktionen fuhren.

3. Wenn das Produkt wiederholt in Zyklen mit Teilhiiben berieben wird
(siehe nachstehende Tabelle), betreiben Sie es min. alle 10 Hiibe
einmal mit Vollhub.

Andernfalls kann sich die Schmierung abnutzen.

Modell Teilhub
LEFS25 max. 65 mm
LEFS32 max. 70 mm
LEFS40 max. 105 mm

4. Wenn der Schlitten einer externen Krafteinwirkung
ausgesetzt ist, muss die Bemessung des Antriebs unter
Beriicksichtigung der gesamten Nutzlast einschlieBlich
der externen Krafteinwirkung erfolgen.

Wenn Kabelfihrungen oder bewegliche Schlduche am Antrieb
angebracht sind, kann der Gleitwiderstand des Schlittens erhéht
werden, was zu einem Betriebsausfall des Produkts fihren kann.

5. Die Vorwérts-/Riickwéartsdrehmoment-Grenze ist

standardmaBig auf 100 % eingestellt (das 3-Fache des
Nenn-Drehmoments des Motors).
Dieser Wert ist das max. Drehmoment (der Grenzwert) fir
L,Positions-Steuerungsmodus®, ,Geschwindigkeits-Steuerungsmodus*
oder ,Positioniermodus®. Wenn das Produkt mit einem kleineren Wert
als dem Standardwert betrieben wird, kann die Beschleunigung
wahrend des Antriebs abnehmen. Stellen Sie den Wert ein, nachdem
Sie Uberprift haben, welches Gerat tatséchlich verwendet wird.

ZSNC

AAchtung

. Den Schlitten nicht auf das Hubende aufprallen lassen.
Dabei kann der interne Stopper beschadigt werden.

%: ‘ I
Darauf achten, dass der Antrieb nicht beschadigt wird,

L a
besonders bei Verwendung in vertikaler Richtung.

2. Die Ist-Geschwindigkeit dieses Antrieb wird durch
die Nutzlast und den Hub beeinflusst.

Die Spezifikationen unter Bericksichtigung der
Vorgehensweise bei der Modellauswahl in diesem Katalog
prifen.

3. Wahrend der Riickkehr zur Ausgangsposition keine
Last, StoBeinwirkungen oder Widerstand zusétzlich
zur transportierten Last zulassen.

4. Das Gehéduse und die Schlittenmontagefldchen
diirfen nicht verbeult, zerkratzt oder anderweitig
beschéadigt werden.

Dies kann Unebenheiten auf der Montageflache, Spiel in der
Flhrung bzw. einen erhdhten Gleitwiderstand verursachen.

5. Beim Lastanbau keine hohen StoB- oder
Momentkrafte anwenden.

Eine externe Kraft, die das zuldssige Moment Uberschreitet,
kann dies Spiel in der Fihrung verursachen, den
Gleitwiderstand erhéhen usw.

6. Die Ebenheit der Montagefldche darf max. 0.1 mm
abweichen.

Unebenheit des Werkstlicks oder der Oberflache, an die das
Produkt montiert werden soll, kann ein Fuhrungsspiel und
einen erhdéhten Gleitwiderstand erzeugen.

7. Halten Sie bei der Montage des Produkts
mindestens 40 mm Biegeradius der Kabel ein.

8. Wahrend der Positionieranwendung und im
Positionierbereich das Werkstiick nicht auf den
Schlitten aufprallen lassen.
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Serie LEFS

Al

Elektrischer Antrieb/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und
die Betriebsanleitung fiir Sicherheitshinweise fiir Elektrische Antriebe.

Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.de/ herunterladen.

| Handhabung |

| Wartung

/A Achtung

9. Verwenden Sie fiir die Montage des Produkts Schrauben mit der
passenden Lénge und ziehen Sie diese mit dem korrekten
Anzugsdrehmoment fest.

GroBere Anzugsdrehmomente kénnen eine Fehlfunktion verursachen, wéhrend
sich bei einem zu niedrigen Anzugsdrehmoment die Einbaulage verandern und
unter extremen Bedingungen das Werkstick herunterfallen kann.

fixiertes Gehduse

oA
- | —
[l
I -
< % )
Modell Schraube oA L
[mm] [mm]
LEFS25 M4 45 24
LEFS32 M5 5.5 30
LEFS40 M6 6.6 31

Gehéduse-Montagebeispiel

Bezugsebene fir|
Gehéausemontage|

Positionierstift
(Bezugsebene fiir Montage)

Positionierstift
(Bezugsebene fiir Montage)
Positionierstift

(Gehé&use B Boden)

Positionierstift

Z

Die lineare Verfahrgenauigkeit ist die Bezugsebene fiir die Gehdusemontage-Bezugsebene.
Wenn fir einen Schlitten die lineare Verfahrgenauigkeit erforderlich ist, setzen Sie die
Bezugsebene gegen Zylinderstifte, etc.

fixiertes Werkstiick

‘ ‘ Modell | Schraube [™* Anzugsdrehmoment | L. (max. Einschraubfife)
7% 778 v )
It —]

'g L) LEFS25 | M5x 0.8 3.0 8
(<

LEFS32 | M6x 1 5.2 9

LEFS40 [M8 x 1.25 12.5 13
Verwenden Sie Schrauben, die min. 0.5 mm kiirzer als die max. Einschraubtiefe
sind, um einen Kontakt der Schrauben mit dem Geh&use zu vermeiden. Zu lange
Schrauben kdnnten auf das Gehduse stoen und Fehlfunktionen 0.A. verursachen.

10.Nicht mit fixiertem Tisch und durch Bewegen des
Antriebsgehauses in Betrieb nehmen.

11. Uberpriifen Sie in den Technischen Daten die Mindestgeschwindigkeit filr
jeden Antrieb.

Andernfalls kénnen unerwartete Funktionsstérungen, wie Klopfen, auftreten.
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A Warnung

Wartungsintervall
Fiihren Sie die Wartung entsprechend der nachstehenden Tabelle durch.

Intervall Sichtprifung Interne Prifung

Inspektion vor der

taglichen Inbetriebnahme © B

Inspektion alle 6
Monate/1000 km/ O O

5 Millionen Zyklen*

= \Wahlen Sie jeweils die Einheit aus, die am frihesten anwendbar ist.

¢ Punkte fur die Sichtpriifung

1. Lose Einstellschrauben, anormale Verschmutzung
2. Uberpriifung auf Beschadigungen und der Kabelverbindung
3. Vibration, elektromagnetische Stérsignale

¢ Punkte fiir die interne Priifung
1. Zustand der Schmierung der beweglichen Teile
2. Loser Zustand oder mechanisches Spiel bei festen Elementen
oder Befestigungsschrauben

ZSNC

W [ LEFS W‘ {Modellauswahl

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

(

LECA6
LECP6

AC-Servomotor

LECSO H LEFB H LEFS H LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

)
23
[=3

2 2
= =
= £
L5
j=a
L o
==
5 2
S o
a &



Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlaufflhrung
Kugelumlaufspindel

Serie 1 1-LEFS

LEFS25, 32, 40

Q ” E . _ = 2 . (‘.:{a‘v
Bestellschlussel -

11- LEFS|25]S2|B|-{100 -

.y o é 6 0 06 Ha é &

o GroBe 9 Motor 9 Steigung [mm)] e Hub [mm]
25 Symbol|  Ausfiihrung |ausdands | AntriebsgroRe | kompatible Treiber Symbol| 11-LEFS25|11-LEFS32|11-LEFS40 100 100
32 S2* 100 25 LECSAL-S1 A 12 16 20 bis bis
AC-Servomotor
40 S3 (Inkremental-Encoder) 200 32 LECSAL-S3 B 6 8 10 1000 1000
S4 400 40 LECSA2-§4 . « Siehe Tabelle der
LECSBL-S5 @ Motoroption anwendbaren Hiibe.
S6* 100 25 LECSCLI-S5 — ohne Option
tggzggzs B mit Motorbremse R ht
AC-Servomotor . : rechts
S7 200 32 LECSC-S7 "
(Absolut-Encoder) LECSS1-S7 @ Vakuumapschluss . &
LECSB2-S8 — links 2 N
S8 400 40 LECSC2-S8 R rechts 5 . links
LECSS2-S8 D |sowohl links als auch rechts Q > ’
* Fir die Motorausfliihrungen S2 und S6 ist das kompatible # Dig vacuum port Vakuumanschluss "D* bei
Suffix der Endstufen-Bestell-Nr. S1 und S5. Ansauglistung von 50 min (ANR) und mef auswéln.
0 Kabelausfiihrung Anm. 1) Anm. 2) @ Kabellange A3 @ 1/0-Stecker @ Endstufenausfiihrung
— ohne Kabel — ohne Kabel — ohne Stecker K tible Treiber |V v GréBe
S Standardkabel 2 2m H mit Stecker TP B e 7 Bk LU ] 25|32 |40
R | Robotikkabel (flexibles Kabel) 5 5m — ohne Treiber — [ 2K 2K )
Anm. 1) Motorkabel und Encoderkabel sind inbegriffen. A 10m Al LECSA1-SO 100 bis 120 o0 —
(Das Motorbremsenkabel istinbegriffen, wenn - Anm, 3) Die Lange der Encoder-, Motor- und A2 LECSA2-S[] 200 bis 230 [ 2K 2K )
die Option mit Motorbremse gewaht wird.) Motorbremsenkabel ist dieselbe. B1 LECSB1-SO 100bis120 | @ | @ |—
Anm. 2) Die Standard-Kabeleingangsrichtung ist ,(B) B2 LECSB2-S01 200 bis 230 o oo
2:}3:2-9/]\tzh1s,2e3r;selte.(Wenere Einzelheiten C1 LECSC1-SOI 100 bis 120 ol e —
C2 LECSC2-S0J 200 bis 230 [ 2K 2K )
= Tabelle der anwendbaren Hibe @Standard S1 LECSS1-SU 100 bis 120 o6 —
o S2 LECSS2-S[] 200 bis 230 [ 2K 2K )
Modell mm] | 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 (1000 * Bei Wahl der Endstufen-Ausfiihrung ist das Kabel
11-LEFS25 Py ° Py Py ° Py — — — — E\:izgirieflf:en. Die Kabelart und -lange auswahlen.
11-LEFS32 | @ (L [ ] (L [ J e o ® | — | — $252: Standardkabel (2 m) + Endstufe (LECSS2)
11-LEFS40 | — (] [ [ ] [ [ J [ J [ J (] [ J S2 : Standardkabel (2 m)
« Bitte setzen Sie sich mit SMC fiir Nicht-Standardhbe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden. —  +ohne Kabel und Endstufe
Kompatible Controller/Endstufe
Impulseingang-Ausfiihrung/ | Impulseingang-Ausfiihrung | CC-Link Direct SSCNET lllI-Ausfiihrung
Positionierausfiihrung > Eingangsart - -
Endstufenausfiihrung 5 “
=
H
o w
Serie LECSA LECSB LECSC LECSS
Anzahl Punktetabellen bis 7 — Bis zu 255 (2 Stationen belegt) —
Impulseingang @) ©) — —
verwendbares Netzwerk — — CC-Link SSCNET Il
St Encod Inkremental- Absolut Absolut Absolut
euerungs-Encoder 17-bit-Encoder 18-bit-Encoder 18-bit-Encoder 18-bit-Encoder
Kommunikationsfunktion USB-Kommunikation USB-Kommunikation, RS-422-Kommunikation | USB-Kommunikation, RS-422-Kommunikation USB-Kommunikation
Versorgungsspannung (V) 100 bis 120 VAC (50/60 Hz), 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)
Details auf Seite Seite 112
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel

Serie 11-LEFS

Reinraum-Spezifikationen §
3
<
o]
38
Technische Daten L= __
P —
11-LEFS25, 32, 40 AC-Servomotor
Modell 11-LEFS25S3 11-LEFS32S3 11-LEFS40S3 n
Hub [mm] Anm. 1) 100, 200, 300, 400 100, 200, 300, 400 200, 300, 400, 500, 600 L
500, 600 500, 600, 700, 800 700, 800, 900, 1000 L
horizontal 20 20 40 45 50 60 5[
Nutzlast [kg] Anm-2) - 3
vertikal 8 15 10 20 15 30 =
bis 400 900 450 1000 500 1000 500 S
D
401 bis 500 720 360 1000 500 1000 500 S
. Anm. 3) . 501 bis 600 540 270 800 400 1000 500 E

o | Hichstgeschwindigkeit | Hubbereich " S

2 |[mmis] 601 bis 700 — — 620 310 940 470 -

E 701 bis 800 — — 500 250 760 380 @ E

< 801 bis 900 — — — — 620 310 Ll

g 901 bis 1000 — — — — 520 260 -~

o | max. Beschleunigung/Verzégerung [mm/s?] 5.000 (Siehe Seite 80 fir die Grenze entsprechend der Nutzlast und Einschaltdauer.)

§ Positions-Wiederholgenauigkeit [mm] +0.02

'_E Steigung [mm] 12 [ 6 16 8 20 [ 10

E StoB-/Vibrationsbesténdigkeit [m/s2] Anm-4) 50/20 28

Funktionsweise Kugelumlaufspindel 00
Flihrungsart Linearfihrung LI LU
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40 o
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
s ISO Klasse 4 (ISO 14644-1) (©)
Anm. 5

Reinheitsgrad “n-9 Klasse 10 (Fed.Std.209E) A

Schmierfett ‘ Kugelumlaufspindel/Linearfiihrungsteil Fett geringer Partikelbildung H

S | Motorausgang/GréBe 100 W/CJ40 200 W/CJ60 [ 400 W/CJ60

§ Motor AC-Servomotor (100/200 VAC)

-

% Encoder Motorausfiihrung S2, S3, S4: Inkremental-Encoder 17-bit (Auflésung: 131072 Imp./U) o

2 Motorausfiihrung S6, S7, S8: Absolut-Encoder 18-bit (Auflésung: 262144 Imp./U) O

§ Leistunasaufnahme [W1 A" © horizontal 45 65 210 I'_IIJ

2 i :

g | e W] vertikal 145 175 230

& | Standby-Leistungsaufnahme | horizontal 2 2 2 <

£ | im Betriebszustand [W] A7) [\ artikal 8 8 18 o

[T}

i | max. momentane Leistungsaufnahme [W] A" 445 725 1275 8
g § Ausfiihrung Anm- 9) Motorbremse 1
2 2| Haltekraft [N] 131 255 197 385 330 660
O X —

g E| Leistungsaufnahme bei 20°C [W] Anm- 10) 6.3 7.9 7.9
2 2 Nennspannung [V] 24 VDC S,

Anm. 1) Bitte setzen Sie sich mit SMC fiir Nicht-Standardhtibe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
Anm. 2) Siehe "Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Flhrung)" auf Seite 80.
Anm. 3) Die zulassige Geschwindigkeit ist je nach Hub unterschiedlich.

Anm. 4) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in

Startphase.)

Vibrationsbestandigkeit: Keine Fehlfunktion im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der

Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)

Anm. 5) Die Menge der erzeugten Partikel hangt ab von den Betriebsbedingungen und der Ansaugleistung. Siehe ,Kennlinie Partikelbildung® fiir Details.

AC-Servomotor

)
Anm. 6) Die Leistungsaufnahme (inkl. Endstufe) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.
Anm. 7) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Endstufe) gilt, wenn der Antrieb wahrend des Betriebs in der Einstellposition angehalten wird.
Anm. 8) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Endstufe) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.
Anm. 9) Nur bei Wahl der Motoroption "mit Motorbremse". [a1]
Anm. 10) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Leistungsaufnahme flir die Motorbremse. I-Llﬁ
Gewicht -
Serie 11-LEFS25 |
Hub [mm] 100 200 300 400 500 600
Produktgewicht [kg] 2.20 2.50 2.75 3.05 3.30 3.60 O
auséitzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0.35 8
Serie 11-LEFS32 w
Hub [mm] 100 200 300 400 500 600 700 800 -~
Produktgewicht [kg] 3.60 4.00 4.40 4.80 5.20 5.60 6.00 6.40 E—
ausitzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0.70 2 §
Serie 11-LEFS40 g2
Hub [mm] 200 300 400 500 600 700 800 900 1000 % E
Produktgewicht [kg] 6.20 6.75 7.35 7.90 8.35 9.00 9.55 10.15 10.70 & &
ausitzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0.70
97
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Serie 11-LEFS

Reinraum-Spezifikationen

Abmessungen: Kugelumlaufspindel

11-LEFS25 L al8™)
Nxod5 | [Tiefes
© X
@ - - - - - - : -
120 ) )
D x 120 (=E) 35 1| 10 Motoroption: mit Motorbremse
L B Spannungsversorgungskabel (26)
(L) (2.2) Motorbremsenkabel (24.5)
(52) A (Schlitten-Verfahrweg) A™-2 52 169 57.8 Encoderkabel (67)
10_| | (56) Hub (54) < 38 209
(4) \ ..q‘ oo | ZPhasen-Ertassungspositon des Encoders 2+1 ! ‘

_ . § [E ¢
? © I ' ®
N Y
13.9 '\ Vakuumanschluss Rc1/8 6 M4 x 0.7 T
Gewindetiefe 8
Bezugsebene fir o3H9 +8'025) (102) (Masseanschluss)

Encoderkabel (a7)

Gehausemontage A™™ " Tiefe 3 64
4 x M5X%0.8 45 Spannungsversorgungskabel (a6)
} Gewindetiefe 8.5 ™ 2

Anm. 1) Wenn Sie den elekirischen Antrieb unter Verwendung der
Bezugsebene fir Gehdusemontage montieren, stellen Sie die

Hdhe der gegentberliegenden Flache bzw. des Pins aufgrund
= = = = = der R-Anfrésung auf min. 3 mm ein
H 1 i il (empfohlene Hohe: 5 mm).
H - - - - | T : T Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen sich der Schiitten bewegen kann. Stellen
° ° ° Sie sicher, dass das am Schlitten angebrachte Werkstiick nicht die
3 - (,,0_025) Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert.
3H9 ("o Anm. 3) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase
Tiefe 3 ausgehend vom Hubende der Motorseite.
[mm] [mm]
Modell L A B n D E Modell L A B n D E
11-LEFS250101-100-000000 389 11-LEFS250101-400-00010001 689
11-LEFS250-100B-0000 | 429 | 196|210 | 4 N~ | — 11-LEFS2500-400B-0000 | 729 | 406 | 510 | 8 | 3 | 360
11-LEFS250C101-200-01010101 489 11-LEFS250101-500-0101000] 789
11-LEFS25000-200B-000] | 520 | 296 | 310 6 | 2 ] 240 11-LEFS25011-500B-10] | 829 | 296 | 610 | 10 | 4 | 480
11-LEFS250101-300-01010101 589 11-LEFS250101-600-C1010101 889
11-LEFS25011-300B-J0] | 629 | 906|410 8 | 3 3\’& 11-LEFS25011-600B-C] | 929 | 996 | 710 | 12 | 5 | 600
0.080
11-LEFS32 nxoss . .5Ho('
\ Tiefe 5 ©
o - - - - = =
©
150 Motoroption: mit Motorbremse
D x 150 (=E) 15[15 Spannungsversorgungskabel (26)
B ) Motorbremsenkabel (04.5)
(2.2)
10 [ (62 A (Schlitten-Verfahrweg: Hub + 6)%™2 62 201 70 Encoderkabel (57)
231
(66) Hub (64) f 48 8
4) L Z-Phasen-Erfassungsposition des Encoders ™9 2+1 ™ @
© 3 : ®
Q‘\_ S # 3
o 3 14.9 \Vakuumanschluss Retg ! N M4 x 0.7
M 75 Gewindetiefe 8
@5H9 (75:0%) (Masseanschluss)
. —_— (122) Anm. 1) Wenn Sie den\elekirischen Antrieb unter Verwendung der
B fi
G:ﬁ;g:;:i:;g:rmﬂ 1) Tn:fe i/l6 | 70 Encoderkabel (07) Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieren, stellen Sie die
x M6 x

Hohe der gegenberliegenden Fléche bzw. des Pins aufgrund der
R-Anfrésung auf min. 3 mm ein
(empfohlene Hohe: 5 mm).

\ __ Gewindetiefe 9.5 =22,

- = = N
ﬁ | | Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen sich der Schitten bewegen kann. Stellen

Sie sicher, dass das am Schiten angebrachte Werkstick nicht die
LH = = Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schiittens behindert.

o

0 Anm. 3)  Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende
3 0 5H9 ( *8'030) der Motorseite.
Tiefe 5 [mm] [mm]
— Modell LIA[B|n|DJ]E — Modell L [A|B[n|DIE
11- 3200-100-0000000) 441 11- 32000-500-0000000) 841
11-LEFS32000-100B-00000] | 471 | 106280 | 4 | — | — 11-LEFS3200-500B-00] | 871 | 206 | 630 | 10| 4 | 600
11-LEFS3200-200-000010) 541 11-LEFS3200-600-011C] 941
11-LEFS32000-200B-0000000] | 571 | 206|330 | 6 | 2 | 300 11-LEFS32011-600B-01001C]_| 971 | 06 | 730 | 10 | 4 | 600
11-LEFS3200-300-00010) 641 11-LEFS3200-700-0000) 1041
11-LEFS3200-300B-00000] | 671 | 506 [ 430 | 6 | 2 | 300 11-LEFS3200-700B-000] | 1071 | /%6 | 830 12| 5 | 750
11-LEFS3200-400-0J110] 741 11-LEFS3200-800-111] 1141
11-LEFS32000-400B-00000] | 771 | 406|530 | 8 | 3 | 450 11-LEFS32010-800B-0000000]_| 1171 | 806 | 930 | 14 | 6 | 900

%8 ZS\NC



Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel Serie 1 1'LEFS

=
©
=
(2]
3
o]
8
Abmessungen: Kugelumlaufsplndel L= __
P —
11-LEFS40 6ti9 (%)
N x 06.6 Tiefe 6
~ (2]
e L
Ll
2 — — 5[
o
0 £
150 3
D x 150 (=E) 60 15 5(
B £
o
2
a|m
L) @.1) i
13 86 A (Schlitten-Verfahrweg: Hub + 6) A"m-2) 86 223.5 |
(90) Hub (88) 90
Z-Phasen-Erfagsungsposttion des Encoders A9 0 61
2+1 2 D L\
@l o 3 ~-2
pr el .. 3
L. " ] |- ‘ - ‘ o ©©
Q\ ® # ® <0
1 X Y 2 © Y oo
y L L
12.9 Vakuumanschluss Rc1/8 LL M4 x 0.7 -
Gewindetiefe 8
Encoderkabel (67) (Masseanschluss) 0]
4xM8x1.25 \
—_—— 170
Gewindetiefe 13 ( 10 6) Motorkabel (26) 8
Bezugsebene fir Gehausemontage Am. 1) 60 -
N ©
- - - - 0
S ) S " -
b o
: : : : - — O
H T
° o) ° |
~| 06H9 (3°%)
Tiefe 7 <
6H9 (5°%) [a
Tiefe 7 &J)
Motorkabel (06
otorkabel (06) - . -
Motorbremsenkabel (¢4.5) Motoroption: mit Motorbremse
Encoderkabel (a7)
253.5
¥ :
‘ 5
o
£
o
[mm] |§ ——
Anm. 1) Wenn Sie den elektrischen Antrieb unter Verwendung Modell L A B n D E 8
der Bezugsebene fir Gehdusemontage montieren, ~ 11-LEFS4000-200-0000 614.5 2 > <
stellen Sie die Hohe der gegentiberliegenden Flache  11-LEFS4000-200B-0000 644.5 06 378 6 300
bzw. des Pins aufgrund der R-Anfrasung auf min. 3~ 11-LEFS4001-300-CJC1C1C] 714.5 47 > E
mm ein (empfohlene Hohe: 5 mm). 11-LEFS40C [ 1-300B-CLIL 1] 7445 306 8 6 300 i
Anm. 2) Abstand innerhalb dessen sich der Schlitten bewegen ~ 11-LEFS400-400-CJ001C0 814.5 |
kann, wenn er in die Ausgangsposition zuriickkehrt. 11-LEFS400-400B-0J000) 844.5 406 578 8 3 450
Stellen Sie sicher, dass das am Schlitten angebrachte  11-LEFS4001-500-CJ1C1C] 914.5
Werkstiick nicht die Werkstiicke und Anlagen im 11-LEFS400-500B-C ] 944 5 506 678 10 4 600
Umfeld des Schlittens behindert. 11-LEFS400101-600-C1C1010] 1014.5 e —
Anm. 3) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend 11-LEFS400-600B-00101 1044.5 606 778 10 4 600
vom Hubende der Motorseite. 11-LEFS40010-700-00010) 11145 [ 878 12 5 250 O
11-LEFS40000-700B-000000 1144.5 8
11-LEFS40000-800-01010001 1214.5
11-LEFS4001-800B-000] | 12445 | 906 | 978 4 6 900 E
11-LEFS400101-900-01010101 1314.5
11-LEFS40010-900B-00] | 13445 | 996 | 1078 | 14 9 .
11-LEFS40000-1000-0100010J 1414.5 28
11-LEFS400-1.000B-01J0 | 14445 | 106 | 1178 | 16 ’ 0% 18¢
5
=R
<=1
o D
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LEFB

Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffuhrung
Riemenantrieb

Serie LEFB

LEFB25,

32, 40

Bestellschliissel

q

S_

300

S

40| |S4
© 00

o

60 o

2]A1
XX

“ GroBe 9 Motor e aquivalente Steigung e Hub
25 Symbol|  Ausfihrung | Akenss | AntriebsgroBe| kompatible Treiber| | S | 54 mm 300 300 mm
32 $2* | ,c-senomotor 190 25 LECSACI-S1 bis bis
40 S3 (Inkremental-Encoder) 200 32 LECSALI-S3 3000 3000 mm ;
S4 400 40 LECSA2-S4 # Siehe Tabelle der anwendbaren Hiibe.
. LECSBLI-S5
eMotor-Elnbaulage S6* 100 25 LECSCLI-S5 (6) Motoroption (7) Kabelausfiihrung #m- 4m.2)
—  [Montage oben LECSSCI-S5 — ohne — ohne Kabel
U | Montage unten o AC-Servomotor 200 - tEggggg; B mit Motorbremse S Standardkabel
(Absolut-Encoder) LE CSSD:S7 R | Robotic-Kabel (flexibles Kabel)
LECSB2-S8 Anm. 1) Die Motor- und Encoderkabel
S8 400 40 LECSC2-S8 sind inbegriffen. (Das
LECSS2-S8 Motorbremsenkabel ist ebenso
# Fiir die Motorausfiihrungen S2 und S6 ist das kompatible Suffix der inbegrifen, wenn die Option mit
Endstufen-Bestell-Nr. S1 und S5. Motorbremse gewahit wird.)
. Anm. 2) Standard-Kabeleingangsrichtung
O kabellinge 9] Endstufenausfiihrung @ vo-stecker st (A) Gegen-Achsensete".
— : . GroBe — ohne Stecker (Siehe S. 123 fiir
> Oh”‘; ':f‘bd kompatible Treiber |Versorgungsspannung 25132140 H it Stecker Detaiinformationen,)
5 5m — ohne Treiber — [ 2K 3K ]
A om A1 LECSA1-S0J 100bis120 @[ @ [—
+ Die Lange der Encoder,  |_A2 | LECSA2-S 200bis230 (@@ @
Motor- und B1 LECSB1-SL) 100 b!S 120 | @ | ®|— |, goj wahl der Endstufen-Ausfihrung ist das Kabel
Motorbremsenkabel ist B2 LECSB2-S[] 200bis230 | ® | ® | @ | inpegriffen. Die Kabelart und -lange auswahlen.
dieselbe. C1 LECSC1-S0 100 bis 120 ® | ® | — | Beispiel:
C2 LECSC2-S[J 200bis230 |@® |@® | ® | S2S2: Standardkabel (2 m) + Endstufe (LECSS2)
S1 LECSS1-S 100 bis 120 ® | ® | — | S2 :Standardkabel (2 m)
S2 LECSS2-S0 200bis230 |@® @ | @] — :ohne Kabel und Endstufe
= Tabelle der anwendbaren Hiibe @Standard/OFertigung auf Bestellung
300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000 | 1100 | 1200 | 1300 | 1400 | 1500 | 1600 | 1700 | 1800 | 1900 | 2000 | 2500 | 3000
LEFB25 | @ [ [ ([ [} [ [ [ ©) [ J O [ ©) O O @) [ — —
LEFB32 | @ [ J [ J [ J [ ] [ J [ J [ J O [ ] O O @ O O O O @ (] —
LEFB40 | @ [ J [ J [ ] [ ] [ J [ J [ ] O [ ] O O @ ©) O O O @ (] [ J

Kompatible Treiber

= Bitte setzen Sie sich mit SMC fur Nicht-Standardhiibe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.

Impulseingang-Ausfiihrung/
Positionierausfiihrung

Impulseingang-Ausfiihrung

CC-Link mit direktem Eingang

SSCNET lllI-Ausfiihrung

Steuerungs-Encoder

17-bit-Encoder

18-bit-Encoder

Endstufenausfiihrung " “

=

H

o
Serie LECSA LECSC LECSS
Anzahl Punktetabellen bis 7 — Bis zu 255 (2 Stationen belegt) —
Impulseingang @) ©) — —
verwendbares Netzwerk — — CC-Link SSCNET Il

Inkremental- Absolut Absolut Absolut

18-bit-Encoder

18-bit-Encoder

Kommunikationsfunktion

USB-Kommunikation

USB-Kommunikation, RS-422-Kommunikation

USB-Kommunikation, RS-422-Kommunikation

USB-Kommunikation

Versorgungsspannung (V)

100 bis 120 VAC (50/60 Hz), 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)

Details auf Seite

Seite 112
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung

Serie LEFB

Riemenantrieb
=
©
=
(2]
>
<
o]
38
Technische Daten L=
P —
LEFB25, 32, 40 AC-Servomotor
Modell LEFB25S3 LEFB32S? LEFB40S} n
300, 400, 500 300, 400, 500 300, 400, 500 L
600. 700. 800 600, 700, 800 600, 700, 800 L
900 1’000 ’(1100) 900, 1000, (1100) 900, 1000, (1100) 5| =d
Hub [mm] Anm. 1) 1200’ (130’0 1400) 1200, (1300, 1400) 1200, (1300, 1400) _g

= 1500’ (1600’ 1700) 1500, (1600, 1700) 1500, (1600, 1700) =
2 (1806 19003 2000 (1800, 1900), 2000 (1800, 1900), 2000 3
5 ’ ’ 2500 2500, 3000 N

< | Nutzlast [kg] A2 | horizontal 5 15 25 E

[}

g max. Geschwindigkeit [mm/s] 2000 2000 2000 %

o | max. Beschleunigung/Verzégerung [mm/s?] 20.000 (Siehe Seite 83 fur die Grenze entsprechend der Nutzlast und Einschaltdauer.) Anm- 3) @ E
=

& | Positions-Wiederholgenauigkeit [mm] +0.08 L
€ | &quivalente Steigung [mm] 54 ~
é StoB-/Vibrationsbesténdigkeit [m/s?] Anm-4) 50/20

Funktionsweise Riemen

Flihrungsart Linearflihrung

Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40 22
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation) 00

S | Motorausgang/GréBe 100 W/C140 200 W/CJ60 400 W/CJ60 LI L

S | Motor AC-Servomotor (100/200 VAC) o

% Encoder Motorausfiihrung S2, S3, S4: Inkremental-Encoder 17-bit (Auflésung: 131072 Imp./U)

g Motorausfiihrung S6, S7, S8: Absolut-Encoder 18-bit (Auflésung: 262144 Imp./U) (L)

1
§ Leistungsaufnahme horizontal 29 41 72 [$)
E, [W] Anm-$) vertikal — — — H
& | Standby-Leistungsaufnahme | horizontal 2 2 2
£ | im Betriebszustand [W] Am8) [ e tikal _ _ —

)

W | max. momentane Leistungsaufnahme [W] A™.7) 445 725 1275 E
5 é Ausfiihrung Anm-8) Motorbremse O
2 8| Haltekraft [N] 27 54 110 'ﬂ
£ 5| Leistungsaufnahme bei 20°C [W] Am-©) 6.3 7.9 7.9
32| Nennspannung [V] 24 VDC S <
Anm. 1) Bitte setzen Sie sich mit SMC fiir Nicht-Standardhiibe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden. o
Anm. 2) Siehe "Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fihrung)" auf Seite 83. (&)
Anm. 3) Die maximale Beschleunigung/Verzégerung ist abhéngig von der Nutzlast. Sehen Sie im ,Nutzlast-Beschleunigungs-/Verzégerungs-Diagramm* des Katalogs L_IIJ

nach.
Anm. 4) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb
in Startphase.)
Vibrationsbestéandigkeit: Keine Fehlfunktion im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel.
(Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)
Anm. 5) Die Leistungsaufnahme (inkl. Endstufe) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. n
Anm. 6) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb wahrend des Betriebs in der Einstellposition angehalten wird. h
Anm. 7) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Endstufe) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. _
Anm. 8) Nur bei Wahl der Motoroption "mit Motorbremse".
Anm. 9) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Leistungsaufnahme flir die Motorbremse. 8
g
g —
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Serie LEFB

Gewicht

Serie LEFB25SLIS
Hub [mm] 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000 | 1100 | 1200 | 1300 | 1400 | 1500 | 1600 | 1700 | 1800 | 1900 | 2000
Produktgewicht [kg]| 3.00 | 3.25 | 3.50 | 3.75 | 4.00 | 4.25 | 450 | 4.75 | 5.00 | 5.25 | 5.50 | 5.75 | 6.00 | 6.25 | 6.50 | 6.75 | 7.00 | 7.25
zusétzliches Gewicht 0.35
mit Motorbremse [kg] )

Serie LEFB32S[IS
Hub [mm] 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000 | 1100 | 1200 | 1300 | 1400 | 1500 | 1600 | 1700 | 1800 | 1900 | 2000 | 2500
Produktgewicht [kg]| 4.90 | 5.25 | 5.60 | 5.95 | 6.30 | 6.65 | 7.00 | 7.35 | 7.70 | 8.05 | 8.40 | 8.75 | 9.10 | 9.45 | 9.80 |10.15]10.50 | 10.85 | 12.60
zusétzliches Gewicht
. 0.75
mit Motorbremse [kg]

Serie LEFB40S[CIS
Hub [mm] 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000 | 1100 | 1200 | 1300 | 1400 | 1500 | 1600 | 1700 | 1800 | 1900 | 2000 | 2500 | 3000
Produktgewicht [kg]| 7.10 | 7.55 | 8.00 | 8.45 | 8.90 | 9.35 | 9.80 |10.25]10.70 | 11.15]11.60 | 12.05 | 12.50 | 12.95 | 13.40 | 13.85 | 14.30 | 14.75]17.00 | 19.25
zusatzliches Gewicht 0.7
mit Motorbremse [kg] :
] Handhabung \ ] Wartung

/A Achtung

1. Der Riemenantrieb kann nicht vertikal fir Anwendungen
eingesetzt werden.

2. Beim Riemenantrieb kann es bei Geschwindigkeiten
innerhalb der Antriebsspezifikationen zu Vibrationen
kommen, die von den Betriebsbedingungen verursacht
werden konnen. Stellen Sie die Geschwindigkeit so ein,
dass keine Vibration verursacht wird.

] Wartung

A Warnung

Wartungsintervall
Flhren Sie die Wartung entsprechend der nachstehenden Tabelle durch.

Intervall Sichtpriifung  [Interne Prifung|Riemenprifung
Inspektion vor der taglichen o . .
Inbetriebnahme
Inspektion alle
6 Monate/1000 km/ O O O
5 Millionen Zyklen:

= Wahlen Sie jeweils die Einheit aus, die am frilhesten anwendbar ist.

¢ Punkte fir die Sichtpriifung
1. Lose Einstellschrauben, anormale Verschmutzung
2. Uberpriifung auf Beschadigungen und der Kabelverbindung
3. Vibration, elektromagnetische Stérsignale

/A Warnung

¢ Punkte fiir die interne Priifung
1. Zustand der Schmierung der beweglichen Teile.
2. Loser Zustand oder mechanisches Spiel bei festen Elementen oder Befestigungsschrauben.

¢ Punkte fiir die Riemenpriifung
Halten Sie den Betrieb unverziiglich an und tauschen Sie den Riemen aus, wenn
der Riemen den unten genannten Zustand aufweist. Stellen Sie auBerdem
sicher, dass lhre Betriebsumgebung und Betriebsbedingungen die fir das
Produkt spezifizierten Anforderungen erfiillen.

a. Abnutzung des zahnférmigen Gewebes.

Die Gewebefasern sind undeutlich. Kautschuk ist entfernt,
die Fasern verfarben sich weiB3lich. Die Faserlinien werden
undeutlich.

. Riemenseite 16st sich ab oder ist abgenutzt

Riemenecke nimmt runde Form an und ausgefranste Fasern
ragen heraus.

. Riemen teilweise eingeschnitten

Der Riemen ist teilweise eingeschnitten. Fremdkdrper, die
von den Zéhnen auBerhalb des eingeschnittenen Teils
erfasst werden, verursachen Beschadigungen.

. Vertikale Linie am Zahnriemen

Beschadigung, die entsteht, wenn der Riemen auf dem
Flansch lauft.

O

e. Kautschukriickseite des Riemens ist weich und klebrig.

f. Riss auf der Riemenrickseite

Auswahl

1. Die Vorwaérts-/Rickwéartsdrehmoment-Grenze ist
standardmaéBig auf 100 % eingestellt (das 3-Fache des
Nenn-Drehmoments des Motors).

Dieser Wert ist das max. Drehmoment (der Grenzwert) fir
L,Positions-Steuerungsmodus®, ,Geschwindigkeits-Steuerungsmodus*
oder ,Positioniermodus®. Wenn das Produkt mit einem kleineren Wert
als dem Standardwert betrieben wird, kann die Beschleunigung
wéhrend des Antriebs abnehmen. Stellen Sie den Wert ein, nachdem
Sie Uberprft haben, welches Gerét tatsachlich verwendet wird.

SvVC



Konstruktion

Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Riemenantrieb

Serie LEFB

LEFB25SIS

HE—]

8 PP

= 5Lt /o ;H@
v . {
= Motor in Ausflhrung Montage unten.
Stiickliste Stiickliste
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.
1 | Gehause Aluminiumlegierung eloxiert 15 | Gehduse Aluminiumlegierung beschichtet
2 | Fiihrung 16 | Motorflansch Aluminiumlegierung beschichtet
3 | Riemen 17 | Motorabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert
4 | Riemenhalter Kohlenstoffstahl chromatiert 18 | Endabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert
5 | Schutzband Aluminiumlegierung eloxiert 19 | Schutzband-Stopper rostfreier Stahl
6 | Schlitten Aluminiumlegierung eloxiert 20 | Motor
7 | Abdeckung Aluminiumlegierung eloxiert 21 | Gummibuchse NBR
8 | Schutzband-Stopper |synthetischer Kunststoff 22 | Stopper Aluminiumlegierung
9 | Gehéuse A Aluminium-Druckguss beschichtet 23 | Staubschutzband rostfreier Stahl
10 | Riemenscheiben-Halter| Aluminiumlegierung 24 | Lager
11 | Riemenscheiben-Welle rostfreier Stahl 25 |Lager
12 | End-Riemenscheibe | Aluminiumlegierung eloxiert 26 | Distanzstiick rostfreier Stahl
13 | Motor-Riemenscheibe | Aluminiumlegierung eloxiert 27 | Spannungsijustierschraube Chrommolybdénstahl chromatiert
14 | Motor-Flansch Aluminiumlegierung beschichtet 28 | Riemenscheiben-Fixierbolzen Chrommolybdénstahl chromatiert

O
g

103

Servomotor / Schrittmotor ‘
Modellauswahl
}[ LEFS } oW

LEFB

%

LECAG6
LECP6

LEC-G

W LECPA ‘ LECP1

LEFS

AC-Servomotor

LEFB

[

‘ LECSO ‘

roduktspezifische
Sicherheitshinweise

r



Serie LEFB

Konstruktion
LEFB32/40SC1S

®

\
%@ A—|

8388 _¢ P ¢

ovo/o

O | ©
= Motor in Ausflhrung Montage unten.
Stiickliste Stiickliste
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.
1 | Gehéduse Aluminiumlegierung eloxiert 15 | Motor-Flansch Aluminiumlegierung beschichtet
2 | Fihrung 16 | Gehduse Aluminiumlegierung beschichtet
3 | Riemen 17 | Motorflansch Aluminiumlegierung beschichtet
4 | Riemenhalter Kohlenstoffstahl chromatiert 18 | Motorabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert
5 | Befestigungsschutzband | Aluminiumlegierung eloxiert 19 | Endabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert
6 | Schlitten Aluminiumlegierung eloxiert 20 | Schutzband-Stopper rostfreier Stahl
7 | Abdeckung Aluminiumlegierung eloxiert 21 | Motor
8 | Schutzband-Stopper |synthetischer Kunststoff 22 | Gummibuchse NBR
9 | Endblock Aluminiumlegierung beschichtet 23 | Staubschutzband rostfreier Stahl
10 | Abdeckung des Endblocks 24 | Lager
11 | Riemenscheiben-Halter| Aluminiumlegierung 25 | Lager
12 | Riemenscheiben-Welle rostfreier Stahl 26 |Lager
13 | End-Riemenscheibe | Aluminiumlegierung eloxiert 27 | Spannungsjustierschraube Chrommolybdanstahl chromatiert
14 | Motor-Riemenscheibe | Aluminiumlegierung
104 % SMC



Abmessungen: Riemenantrieb

Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Riemenantrieb

Serie LEFB

LEFB25/Montage am Motor oben

3H9 (+00.025 )

38

24

(1.4)
N
il

(201)

nxods I Tiefe 3
© - _ _ _ _ LY _
<
170
D x 170 (=E) 25| 3
B
(L)
10 (109) A (Schlitten-Verfahrweg) Anm- 2) 52 75 (1.4)
(112) Hub 55 «
@), |l Z-Phasen-Erfassungsposition des Encoders Am- 3,7, || 3+15 <
Encoderkabel (a7)
‘ Motorkabel (26) ‘
g|
Y] —-| M4x07
} g‘gl ~ Gewindetiefe 8
S e e S [T 1 (Masseanschluss)
w|lw| 6
af el 47
58
@3H9 (1202 102 Riemenspannungs-Justierschraube
Tiefe 3 (M3: Schliisselweite 2.5)
Bezugsebene fiir 4 xM5x0.8 64
Gehausemontage An™- 1) Gewindetiefe 8.5 45
N\ 3 3
= ° = = -9 S =
ﬁ B B B B B | | S
I Ik
Kol Qo = =
s 3Hg (10025
Tiefe 3
Motoroption: mit Motorbremse
75
Abmessungen [mm]
Hub L A B n D E Encoderkabel (27)
300 552 306 467 6 2 340 Motorkabel (26)
400 652 406 567 8 3 510 %
500 752 506 667 8 3 510
600 852 606 767 10 4 680 ‘ Motorbremsenkabel (94.5)
700 952 706 867 10 4 680 =~
800 1052 | 806 | 967 | 12 5 850 E d =
900 1152 906 1067 14 6 1020
1000 1252 1006 1167 14 6 1020
1100 1352 1106 1267 16 7 1190
1200 1452 1206 1367 16 7 1190
1300 1552 1306 1467 18 8 1360 Anm. 1) Wenn Sie den elektrischen Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fir
1400 1652 1406 1567 20 9 1530 Gehausemontage montieren, stellen Sie die Hohe der gegeniiberliegenden Flache
1500 1752 1506 1667 20 9 1530 ;zr:) des Pins aufgrund der R-Anfrasung auf min. 3 mm ein (empfohlene Hohe: 5
:Sgg 1222 1382 1;2; 2 0 LY Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er zuriick zur
22 10 1700 Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Schlitten angebrachte
1800 2052 1806 1967 24 1 1870 Werkstiick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert.
1900 2152 1906 | 2067 24 11 1870 Anm 3) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende der Motorseite.
2000 2252 2006 2167 26 12 2040

SvVC

O

105

W‘ [Modellauswahq

Servomotor / Schrittmotor

[

\

AC-Servomotor

[

LECAG6
LECP6

LECPA ‘ LECP1

LECSO ‘

}[ LEFS

LEFB

[

LEC-G

LEFS

(

LEFB

d

roduktspezifisch
Sicherheitshinweise

F



Serie LEFB

Abmessungen: Riemenantrieb
LEFB25U/Montage am Motor unten

3H9 (+00.025 )

nxo4.5 -
Tiefe 3
¥ <
© - - - o o =
<
kS
170
D x 170 (=E) 25( 3
B
(L) Spannungsjustierschraube
10 (109) A (Schlitten-Verfahrweg) A" 2 52 75 (1.4) (M3: Schliisselweite 2.5)
(112) Hub 55
3) . Z-Phasen-Erfassungsposition des Encoders A™m-3) 3+15 58
’ oo M4 x 0.7 38
=N Gewindetiefe 8
IS S i i (Masseanschluss) 0
o|e -
[\
| & w| w| 6 |
d N aj©ely7
— ©
I Encoderkabel (27) E ~
Motorkabel (26) 7
N
3H9 (7% 102 o
Tiefe 3 o4
Bezugsebene fiir 4 xM5x0.8
Gehausemontage Anm- 1) Gewindetiefe 8.5 45
3 ©
_ - - - i - [se)
H 3 [°] =
H ° o = ==
n
o 3Ho (10025 )

Tiefe 3

Motoroption: mit Motorbremse

75 (1.4)
beTs
Motorbremsenkabel (¢4.5)
Abmessungen [mm] | /| Encoderkabel (o7)
Hub L A B n D E — &
300 552 306 467 6 2 340 ! ] 8
400 652 | 406 567 8 3 510 Motorkabel (66)  {g g
500 752 506 667 8 3 510 =
600 852 606 767 10 4 680 |
700 952 706 867 10 4 680 |
800 1052 806 967 12 5 850 T
900 1152 906 1067 14 6 1020 N
1000 1252 | 1006 1167 14 6 1020 <
1100 1352 1106 1267 16 7 1190
1200 1452 1206 1367 16 7 1190 Anm. 1) Wenn Sie den elektrischen Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir
1300 1552 | 1306 1467 18 8 1360 Gehausemontage montieren, stellen Sie die Hohe der gegeniiberliegenden Flache
1400 1652 1406 1567 20 9 1530 bzw. des Pins aufgrund der R-Anfrasung auf min. 3 mm ein (empfohlene Hohe: 5 mm).
1500 1752 1506 1667 20 9 1530 Anm. 2) Bereich, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er zuriick zur
1600 1852 1606 1767 22 10 1700 Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Schlitten angebrachte
1700 1952 1706 1867 22 10 1700 Werkstiick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert.
1800 2052 1806 1967 24 11 1870 Anm. 3) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende der Motorseite.
1900 2152 1906 2067 24 11 1870
2000 2252 2006 2167 26 12 2040
106 & S\NC



Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung .
Riemenantrieb Serie LEFB

5
=
(2]
>
<
o]
38
Abmessungen: Riemenantrieb =
P —
LEFB32/Montage am Motor oben
5H9 (*39%° ) (/)]
N x©05.5 Tiefe 5 h
5=
© o
[3e) =
S
[ —
T
200 g
D x 200 (=E) ]| 5 §
B 3 E
Y
(L)
(5) 64 (62) A (Schlitten-Verfahrweg) Anm- 2) 62 96 (1.4)
(65) Hub 65 a |
| (ON 5 Z-Phasen-Erfassungsposition des Encoders A3 Z| | 31.5 <
28
‘ Encoderkabel (27) go
Motorkabel (26) L
] -
0
‘ 3 48
3 @
\ _ : :
| e =" i il lismma 6
A » B | W
| ® -l
\
70
Spannungsjustierschraube E
(M4: Schliisselweite 7) O
o5H9 (+g.030 ) 122 I.IJ
Tiefe 5 70 -l
Bezugsebene fur 4xM6x1 -
Gehausemontage Anm- 1) Gewindetiefe 9.5 42
_ _ _ gl ) _ 3 =
I 5] o — 0
N B B B B | 1 [ __E Ll
© \ | I [ |
[o} o3
M4 x 0.7 8 2l | sho (900 —
Gewindetiefe 8 Tiefe 5
(Masseanschluss)
Motoroption: mit Motorbremse (LE
w
96 (1.4) _
[ =
g 5
|
Abmessungen [mm] § —
Hub L A B n D E b
300 590 306 430 6 2 400 ‘ Encoderkabel (27) 2
400 690 406 530 6 2 400 Motorkabel (26) m
500 790 506 630 8 3 600 - o] TH
600 890 | 606 | 730 8 3 600 = £ T}
700 990 706 830 10 4 800 Motorbremsenkabel (¢4.5) =~ .|
800 1090 806 930 10 4 800 A
900 1190 906 1030 12 5 1000 ]
1000 1290 1006 1130 12 5 1000 Ea 5 —
1100 1390 1106 1230 14 6 1200 i :
1200 1490 1206 1330 14 6 1200 (I%‘
1300 1590 1306 1430 16 7 1400 O
1400 1690 1406 1530 16 7 1400 Anm. 1) Wenn Sie den elektrischen Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir w
1500 1790 1506 1630 18 8 1600 Gehausemontage montieren, stellen Sie die Hohe der gegenlberliegenden Flache bzw. |
1600 1890 1606 1730 18 ) 1600 des Pins aufgrund der R-Anfrasung auf min. 3 mm ein. (empfohlene Hohe: 5 mm) L
1700 1990 1706 1830 20 9 1800 Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er zuriick (o 3
1800 2090 1806 1930 20 9 1800 zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Schlitten 2 %’
angebrachte Werkstiick nicht die Werkstlcke und Anlagen im Umfeld des S5
1900 2190 1906 2030 22 10 2000 Schlittens behindert. % 2
2000 2290 | 2006 | 2130 22 10 2000 Anm. 3) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende der Motorseite. | S 2
2500 2790 2506 2630 28 13 2600 o D

SVIC 107

O



Serie LEFB

Abmessungen: Bandantrieb
LEFB32U/Montage am Motor unten

+0.030
N xoe55 - 5H9(° )

Tiefe 5
©
©
200
D x 200 (=E) 15| 5
B
(L)
(5) 64 ) A (Schlitten-Verfahrweg) Anm- 2) 62 96 (1.4)
(65) Hub 65
G Z-Phasen-Erfassungsposition des Encoders Am-9 7, || (3 +1.5 70
ol O 48
© ©
| o —— ¥ [ i 1
oo i . S
| I ™
| 4 L
+ [ce)
o) =g
o
Encoderkabel (27) 2
i Motorkabel (26) '
T
@5H9 (*30%) 190 N \Spannungsjustierschraube
Tiefe 5 = (M4: Schlusselweite 7)
Bezugsebene fiir 4xM6x 1 l»
Gehdusemontage Anm- 1) Gewindetiefe 9.5 42
AN 3 <
_ _ _ _ _ _ <
[ 9 o NI
Y
© Ty
o oy 11
M4 x 0.7 8 £ 5H9 <+g.oao )
Gewindetiefe 8 Tiefe 5
(Masseanschluss)
Motoroption: mit Motorbremse
96 (1.4)
Abmessungen [mm]
Hub L A B n D E !
300 590 306 430 6 2 400 by
400 690 406 530 6 2 400
500 790 506 630 8 3 600 E o]
600 890 606 730 8 3 600 Motorbremsenkabel (¢4.5) &l &
700 990 706 830 10 4 800 _Encoderkabel (67) 15
800 1090 806 930 10 4 800 ! Motorkabel (26) =
900 1190 906 1030 12 5 1000
1000 1290 1006 1130 12 ) 1000
1100 1390 1106 1230 14 6 1200 —
1200 1490 1206 1330 14 6 1200 m
1300 1590 1306 1430 16 7 1400 =
1400 1690 1406 1530 16 7 1400 Anm. 1) Wenn Sie den elektrischen Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir
1500 1790 1506 1630 18 8 1600 Gehéusemontage montieren, stellen Sie die Hohe der gegentiberliegenden Flache bzw.
des Pins aufgrund der R-Anfrésung auf min. 3 mm ein. (empfohlene Héhe: 5 mm)
1600 1890 1606 1730 1 1600
1700 1990 1706 1830 2(8) 2 1800 Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er zuriick
1 1 zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Schlitten
800 2090 806 1930 20 9 1800 angebrachte Werkstiick nicht die Werkstlicke und Anlagen im Umfeld des
1900 2190 1906 2030 22 10 2000 Schlittens behindert.
2000 2290 2006 2130 22 10 2000 Anm. 3) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende der
2500 2790 2506 2630 28 13 2600 Motorseite.

108 SVIC
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Abmessungen: Riemenantrieb

Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Riemenantrieb

erie LEFB

LEFB40/Montage am Motor oben

6H9 (+g.030 )

N x 96.6, d
~ Tiefe 6
o - - - - - - - -
200
D x 200 (=E) 60 5
B
(L)
(6) 66 (86) A (Scb{(ﬁen-Verfahrweg) Anm. 2) 86 97.5 (1.4)
(89) Hub 89 =
(s
Gl zpy en-Erfassungsposition des Encoders A3 - L3515
5 |
o Q 61
[o0]
8' ©
: 1 I [ I/ =
BfT9®| w
o|e ;

j ol 8 % . -

‘ . 9 ®

Motorkabel (26) Spannungsjustierschraube 90

Encoderkabel (a7)

@6H9 (*30%0)

(M5: Schlusselweite 8)

W‘ [Modellauswahq

}[ LEFS

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

’[

LECAG6
LECP6

LEC-G

LECPA ‘ LECP1

\

|

Tiefe 7 170
Bezugsebene fiir 4xM8x1.25 106
Geh&usemontage Anm- 1) Gewindetiefe 13 60 Encoderkabel (07)
49—\ < @ Motorkabel (26)
- - - ~ 0
= : e
N
 — 111
$ o
- A L
= @ ere e
M4 x 0.7 8 ~ +0.030
Gewindetiefe 8 6Ho () . .
(Masseanschiuss) Tiefe 7 Motoroption: mit Motorbremse
97 (1.4)
Motorkabel (26) =
o,
Abmessungen [mm]
Hub L A B n D E
300 641.5 306 478 6 2 400
400 741.5 406 578 6 2 400
500 841.5 506 678 8 3 600 .
600 941.5 606 778 8 3 600 @E Q
700 1041.5 706 878 10 4 800 ;\ <
800 1141.5 806 978 10 4 800
900 1241.5 906 1078 12 5 1000 A
1000 1341.5 | 1006 1178 12 5 1000 © .
1100 14415 | 1106 1278 14 6 1200 égg@ E
1200 1541.5 | 1206 1378 14 6 1200 i
1300 1641.5 1306 1478 16 7 1400 Motorbremsenkabel (24.5)
1400 1741.5 | 1406 1578 16 7 1400 Encoderkabel (27)
1500 1841.5 1506 1678 18 8 1600 Anm. 1) Wenn Sie den elektrischen Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fir
1600 1941.5 | 1606 | 1778 18 8 1600 Gehausemontage montieren, stellen Sie die Hohe der gegentiberliegenden Fléche bzw.
1700 2041.5 1706 1878 20 9 1800 des Pins aufgrund der R-Anfrdsung auf min. 3 mm ein (empfohlene Hohe: 5 mm).
1800 2141.5 1806 1978 20 9 1800 Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er zurlick
1900 20415 | 1906 2078 22 10 2000 zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Schlitten
2000 23415 2006 2178 25 10 2000 ggﬁﬁ?éﬁ:t;tgh\i/r\]lg::tstuck nicht die Werkstlcke und Anlagen im Umfeld des
2500 28415 2506 2678 28 13 2600 Anm. 3) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende der
3000 3341.5 | 3006 3178 32 15 3000 Motorseite.

SvVC

O

109

LEFS

AC-Servomotor

LEFB

|
LECSO ‘

d

roduktspezifisch
Sicherheitshinweise

F



Serie LEFB

Abmessungen: Riemenantrieb

LEFB40U/Montage am Motor unten

6H9 (+g.030 )

N x 06.6 -
~ Tiefe 6
© - - - - - - . -
~
200
D x 200 (=E) 60 5
B
(L)
(6) 66 (86) A (Schlitten-Verfahrweg) Anm- 2) 86 97.5 (1.4)
(89) Hub 89 90
(3)_||. Z-Phasen-Erfassungsposition des Encoders A3 7| 3 +1.5 61
B 1 1 1] v T i — 0
@ D v
o e
Moo U
®I8 . \
_ =
o
i
‘ —]
Encoderkabel (27) ot
Motorkabel (26) 26H9 (*30%0) -
Tiefe 7 170 Spannungsijustierschraube
Bezugsebene fir 4xM8x1.25 106 (M5: Schllsselweite 8)
Gehdusemontage Anm- 1) Gewindetiefe 13 60
< ©
- - - - ~ - ©
) ) — iﬁ
i =
g ! v
N~ = —
o [5) ot
M4 x 0.7 8 ~ 6H9 (+o.oao )
Gewindetiefe 8 Tief 7° Lo
(Masseanschluss) iefe Motoroption: mit Motorbremse
Motorbremsenkabel (¢4.5) 97 (1.4)
Abm ngen '
bmessunge [mm] EB of !
Hub L A B n D E :
300 641.5 306 478 6 2 400 ;
400 741.5 406 578 6 2 400 |
500 841.5 506 678 8 3 600 5
600 941.5 606 778 8 3 600 E @
700 1041.5 706 878 10 4 800 S Q)
800 1141.5 806 978 10 4 800 E
900 1241.5 906 1078 12 5 1000
1000 13415 1006 1178 12 ) 1000
1100 1441.5 1106 1278 14 6 1200
1200 1541.5 1206 1378 14 6 1200
1300 1641.5 1306 1478 16 7 1400 Encoderkabel (07)
1400 1741.5 1406 1578 16 7 1400 Motorkabel (6)
1500 1841.5 1506 1678 18 8 1600 Anm. 1) Wenn Sie den elektrischen Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fir
1600 1941.5 1606 1778 18 8 1600 Gehausemontage montieren, stellen Sie die Hohe der gegentiberliegenden Flache
1700 20415 | 1706 1878 20 9 1800 bzw. des Pins aufgrund der R-Anfrasung auf min. 3 mm ein (empfohlene Héhe: 5 mm).
1800 21415 1806 1978 20 9 1800 Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er zurtick zur
1900 22415 1906 2078 20 10 2000 Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Schlitten angebrachte
Werkstiick nicht die Werksticke und Anlagen im Umfeld des Schiittens behindert.
2000 2341.5 2006 2178 22 10 2000
Anm. 3) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende der
2500 2841.5 2506 2678 28 13 2600 Motorseite.
3000 3341.5 3006 3178 32 15 3000
110 SMC
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AC-Servomotor-Endstufe
Serie LECS![ ]

(Impulseingang-Ausfiihrung Impulseingang-Ausfﬁhrung
Positionierausfiihrung) -

€l
.|||m|||llll I

=
e

| Mnuu1

Absolut-Encoder

Serie LECSB

Inkremental-Encoder

Serie LECSA

CC-Link-Ausfiihrung Ausfihrung SSCNET ]|

Absolut-Encoder

Serie LECSS

Absolut-Encoder

Serie LECSC

O
:

111

Servomotor / Schrittmotor

[ LEFS 1‘ {Modellauswahl

1

LEFB




Endstufe fur AC-Servomotor 100 s 120 VAC

Serie LECS[ ] 100/200/400 W

Serie LECSA (Impulseingang-Ausfihrung/Positionierausfihrung)

=3
= -mnﬂ"”””
] I > Positionierung auf bis zu 7 Punkten nach Punkte-Tabelle
3. 5 Eingangsart: Impulseingang
;? H“ Steuerungs-Encoder: Inkremental-Encoder 17-bit (Auflésung: 131072 Imp./U)
..
' HU”HJWH Paralleleingang: 6 Eingange
= Ausgang: 4 Ausgénge

] [Inkremental-Ausfﬁhrung]

serie LECSB (Impulseingang-Ausfiihrung)

Eingangsart: Impulseingang
Steuerungs-Encoder: Absolut-Encoder 18-bit (Aufldsung: 262144 Imp./U)

Paralleleingang: 10 Eingénge
Ausgang: 6 Ausgange

(o]
g CC
[

S -

=

i3 I Einstellung der Positionierdaten/Geschwindigkeitsdaten und Betriebs-Start/Stopp L Ink

g’ : |J 1 Positionierung anhand von bis 255 Punkte-Tabellen (bei Belegung von 2 Stationen)

‘.t ; [ Bis zu 32 Endstufen kénnen angeschlossen werden (bei Belegung von 2 Stationen)

5 r : (mit CC-Link-Kommunikation)

8 '3 Kompatibles Feldbusprotokoll: CC-Link (Ver. 1.10, max. Kommunikationsgeschwindigkeit: 10 Mbps)

2 "f_ Steuerungs-Encoder: Absolut-Encoder 18-bit (Aufldsung: 262144 Imp./U)

Serie LECSS (Ausfihrung SSCNET i)
g
Kompatibel mit dem Servosystem von Mitsubishi Electric
Vereinfachte Verdrahtung und SSCNET lll-Glasfaserkabel fiir einfaches AnschlieBen
Das SSCNET lll-Glasfaserkabel bietet eine verbesserte Festigkeit gegeniiber elektromagnetischen Storsignalen
Bis zu 16 Endstufen kénnen an die SSCNET Illl-Kommunikation angeschlossen werden
Kompatibles Feldbusprotokoll: SSCNET Il
(optische Hochgeschwindigkeits-Kommunikation, max. bidirektionale Kommunikationsgeschwindigkeit: 100 Mbps)
Steuerungs-Encoder: Absolut-Encoder 18-bit (Auflésung: 262144 Imp./U)
——
112 ZS\NC



Endstufe fur AC-Servomotor
Inkremental-Ausfihrung

C

€

=
©
Serie LECSA Gt | |
er ' e (Impulseingang-Ausfiihrung/Positionierausfiihrung) =
=)
Absolut-Ausfithrung =
Serie LECSB/LECSC/LECSS
(Impulseingang-Ausfiihrung) (CC-Link-Ausfiihrung) (Ausfiihrung SSCNET II) ff
17]
5=
o
£
Bestellschliissel 5
2 —
5
g
2
LECS [A|]-[S1 n
)
Endstufenausfiihrung l = h
A | Impulseingang-Ausfiihrung/Positionierausfiihrung LECSA LECSB LECSC LECSS =
(fr Inkremental-Encoder)
B lm?flﬁffgg;f;?_-é:ségf;l)lng kompatible Motorausfiihrung B
: - Symbol Ausflihrung Leistung Encoder E—
c (fDHC-A_tI)nk-IAtUISEfUhFLéng S1 AC-Servomotor (S2) 100 W Qo
(Uf“ solut-Encoder) S3 | AC-Servomotor (S3) 200 W inkremental 525
s A(l:gl;u:gl;gic]ufggcl\;g;;ll S4 | AC-Servomotor (S4)* 400 W LI LLl
S5 AC-Servomotor (S6) 100 W -
Sbannunasversoraund S7 AC-Servomotor (S7) 200 W absolut —
p " = gung S8 | AC-Servomotor (S8)" 400 W o
1| 100 bis 120 VAC, 50/60 Hz 1
2 200 bis 230 VAC, 50/60 Hz + Nur verfugbar fir Spannungsversorgung “200 bis 230 VAC”. 8
Abmessungen -
LECSALC LECSAC-S4 _
135 2 x 6 Montagebohrung 40 2x 06 50 ?5
(Starke der Auflageflache 5) Befestigungshohrung '
] — -
H”HHHH ©)0000000000000 (d —
= . CNP1 | CNP1 <
% o
-] | CNP2 CNP2 O
4 -
o CN1 CN1 ——
[ cng | P | cng | ( (
5 ] CN2 | CN2
O . d 7))
[t} 6 0 h
5.5 6 =l
Steckerbezeichnun Beschreibun é
LECSB[] : H I —
CN1 E/A-Signalstecker S
135 (fiir LECSBLI-S5, S7 40 )
17(0u(;0r LECSBL-S8) ) o6 'I.\llsntagezozrun%" . CN2 Encoderanschluss g
| (Stérke der Auflagefléche 4) CN3 USB-Kommunikationsstecker
] © CNP1 Spannungsversorgungsstecker Hauptschattkreis 14]
D il L
I L ‘ CNP2 | Spannungsversorgungsstecker Regelelektronik [TT]
H Sy o
onet | || B one
I, i e
[ Co . E Steckerbezeichnung Beschreibung [ —
4 CNP2 | =1 — CN1 E/A-Signalstecker
© N ©| @ I
© : CN1 —| © CN2 Encoderanschluss N
cnPa | B CN3 RS-422-Kommunikationsstecker O
E HHHH N T = CN4 Batteriestecker Ll
H HH o" | CN2 CN5 USB-Kommunikationsstecker -l
HHH D]— CN4 CN6 analoger Monitorstecker s 3
[ 0 LILILIL CNP1 Spannungsversorgungsstecker Hauptschaltkreis % °§’
N K S © + CNP2 | Spannungsversorgungsstecker Regelelektronik 22
JUUTaunoo £2
3 CNP3 | Spannungsversorgungsstecker Servomotor | | 5 2
- — a5
+1 Batterie inbegriffen M E

SvVC

O

113




Serie LECS![ ]

Abmessungen

LECSCO

135 (fir LECSCLI-S5, S7)
170 (fur LECSCLI-S8)

2 X 06

40

(Stérke der Auflageflache 4)

| [ — = |

[
—
—
—
N\
lol

i
[I:I

[ c—

—

>

:
=

168
156

LECSSO

114

135 (fur LECSSLI-S5, S7)
170 (fur LECSCLI-S8)

= Batterie inbegriffen
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Steckerbezeichnung Beschreibung
CN1 CC-Link-Stecker
CN2 Encoderanschluss
CN3 RS-422-Kommunikationsstecker
CN4 Batteriestecker
CN5 USB-Kommunikationsstecker
CN6 E/A-Signalstecker
CNP1 Spannungsversorgungsstecker Hauptschaltireis
CNP2 Spannungsversorgungsstecker Regelelekironik
CNP3 Spannungsversorgungsstecker Servomotor
Steckerbezeichnung Beschreibung
Frontachsen-Stecker fur
CN1A SSCNET lll-Glasfaserkabel
Hinterachsen-Stecker fir
CN1B SSCNET lll-Glasfaserkabel
CN2 Encoderanschluss
CN3 E/A-Signalstecker
CN4 Batteriestecker
CN5 USB-Kommunikationsstecker
CNP1 | Spannungsversorgungsstecker Hauptschaltkreis
CNP2 | Spannungsversorgungsstecker Regelelektronik
CNP3 | Spannungsversorgungsstecker Servomotor




Endstufe fiir AC-Servomotor Serie LE CS I:‘
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Technische Daten =
Serie LECSA
Modell LECSA1-S1 LECSA1-S3 LECSA2-S1 LECSA2-S3 LECSA2-S4 n
kompatible Motorleistung [W] 100 200 100 200 400 L
kompatibler Encoder Inkrerpental-Encoder 17-bit 5 Iﬂ
(Auflésung: 131072 p/rev) e
Haupt- Spannung [V] einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz) einphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz) §
Spannungs- | zulassiger Spannungsbereich [V] einphasig 85 bis 132 VAC einphasig 170 bis 253 VAC @ C—
VersorUng 'Nennspannung [A] 3.0 5.0 1.5 2.4 \ 4.5 5 (
Steuerungs- | Steuerungs-Spannungsversorgung [V] 24 VDC §
Spannungs- | ausiger Spamungsherechfir Stevenngs Spannungsversorgung V) 21.6 bis 26.4 VDC 3lm
Versorgung | Nennspannung [A] 0.5 TH
Paralleleingang 6 Eingédnge ﬂ
Parallelausgang 4 Ausgénge
max. Eingangspulsfrequenz [pps] 1 M (bei Differential-Receiver), 200 k (bei offenem Kollektor)
Einstellbereich fir den Abschluss der Positionierung [Impuls] 0 bis + 65.535 (Impulsbefehleinheit) e
Funktion Fehler libermaBig +3 Umdre.hungen ©©
Drehmomentgrenze Parametereinstellung <o
Kommunikation USB-Kommunikation (]e)
Betriebstemperaturbereich [°C] 0 bis 55 (kein Gefrieren) I'_IlJI'_I|J
Luftfeuchtigkeit [%oRH] max. 90 (keine Kondensation)
Lagertemperaturbereich [°C] -20 bis 65 (kein Gefrieren) o
Lager-Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation) 1
Isolationswiderstand [MQ] zwischen Gehause und Messerde: 10 (500 V DC) 8
Gewicht [g] 600 700 -
Serie LECSB T
Modell LECSB1-S5 LECSB1-S7 LECSB2-S5 LECSB2-S7 LECSB2-S8 O
kompatible Motorleistung [W] 100 200 100 200 400 L
kompatibler Encoder Absolut-Encoder 18-bit ;
(Auflésung: 262144 Imp./U) <
- Spannung [V] einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz) i:ﬁg’::;g 2288 tt)’l'ss 22338 \\/’ :CC (fg/’gg SZZ)) %
35,2'2,'::33; zuléssige Spannungsschwankung [V] einphasig 85 bis 132 VAC i:iﬁ:::g 11778 SI'SS 225:;3 \\//:g I'_IlJ
Nennstrom [A] 3.0 [ 5.0 0.9 1.5 [ 2.6 —(—
Steuerungs- Steuerungs-Spannungsversorgung [V] | einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz) einphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)
Spannungs-| zuléssige Spannungsschwankung [V] einphasig 85 bis 132 VAC einphasig 170 bis 253 VAC
VErsorgung | Nennstrom [A] 0.4 0.2 “LE
Paralleleingang 10 Eingénge i
Parallelausgang 6 Ausgange -1
max. Eingangspulsfrequenz [pps] 1 M (bei Differential-Receiver), 200 k (bei offenem Kollektor) S
Bereichseinstellung In-Position [Impuls] 0 bis £10.000 (Impulsbefehleinheit) §
Funktion Fehler GibermaBig +3 Umdrehungen § (—
Drehmomentgrenze Parameter-Einstellung oder externe Analogeingangs-Einstellung (0 bis 10 VDC) Q
Einstellkommunikation USB-Kommunikation, RS422-Kommunikation*!
Betriebstemperaturbereich [°C] 0 bis 55 (kein Gefrieren) E
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation) Ll
Lagertemperaturbereich [°C] -20 bis 65 (kein Gefrieren) -l
Lagerluftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Isolationswiderstand [MQ] zwischen Gehause und Messerde: 10 (500 V DC) |
Gewicht [g] 800 [ 1000

#1 USB-Kommunikation und RS422-Kommunikation sind nicht gleichzeitig méglich.

LECSO

Produktspezifische
Sicherheitshinweise
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Serie LECS! |

Technische Daten

Serie LECSC

Modell

LECSC1-S5

LECSC1-S7

LECSC2-S5

LECSC2-S7

LECSC2-S8

kompatible Motorleistung [W]

100

200

100

200

400

kompatibler Encoder

Absolut-Encoder 18-bit
(Auflésung: 262144 Imp./U)

einphasig 100 bis 120 VAC dreiphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)

;'::g:ungs_ Spannung [V] (50/60 Hz) einphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)
versorgung | 2uldssige Spannungsschwankung [V] einphasig 85 bis 132 VAC dreiphasig 170 bis 253 VAC, einphasig 170 bis 253 VAC
Nennstrom [A] 3.0 [ 5.0 0.9 [ 1.5 [ 2.6
g:)zu:r:ﬂng: Steuerungs-Spannungsversorgung [V] elnpha3|§(;510(/)gob||jZ;20 VAC empha&g(;sic/)gob'lj;SO VAC
versorgung | zuldssige Spannungsschwankung [V] einphasig 85 bis 132 VAC einphasig 170 bis 253 VAC
Nennstrom [A] 0.4 0.2
kompatibles Feldbusprotokoll (Version) CC-Link-Kommunikation (Ver. 1.10)
Anschlusskabel CC-Link Ver. 1.10-kompatibles Kabel (abgeschirmtes, verdrilltes, 3-adriges Kabelpaar) **
Remote-Station-Nr. 1 bis 64
Technische Kommunikationsgeschwindigkeit 16 kbps 625 kbps 2.5 Mbps 5 Mbps 10 M
Daten Kabelldnge | max. Gesamt-Kabellédnge [m] 1200 900 400 160 100
Kommunikation Kabellange zwischen Stationen [m] min. 0.2

E/A-Belegungsbereich
(Eingénge/Ausgénge)

1 Station belegt (Remote-E/A 32 Positionen/32 Positionen)/(Remote-Register 4 Wort/4 Wort)
2 Stationen belegt (Remote-E/A 64 Positionen/64 Positionen)/(Remote-Register 8 Wort/8 Wort)

Anzahl der Endstufen, die
angeschlossen werden kénnen

Bis zu 42 (wenn die Endstufe 1 Station belegt), bis zu 32 (wenn die Endstufe 2 Stationen
belegt), wenn nur Remotesystem-Stationen vorhanden sind.

Remote-Register-Eingang

erhaltlich mit CC-Link-Kommunikation (2 Stationen belegt)

Befehls-
methode

Punkte-Tabelle-Nr. Eingang

erhéltlich mit CC-Link-Kommunikation, RS-422-Kommunikation
CC-Link-Kommunikation (1 Station belegt): 31 Positionen
CC-Link-Kommunikation (2 Stationen belegt): 255 Positionen
RS-422-Kommunikation: 255 Positionen

Impulszéhler-Positioniereingang

erhaltlich mit CC-Link-Kommunikation
CC-Link-Kommunikation (1 Station belegt): 31 Positionen
CC-Link-Kommunikation (2 Stationen belegt): 255 Positionen

Einstellkommunikation

USB-Kommunikation, RS422-Kommunikation *2

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 55 (kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich [°C]

-20 bis 65 (kein Gefrieren)

Lagerluftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Isolationswiderstand [M<]

zwischen Gehause und Messerde: 10 (500 V DC)

Gewicht [g]

800 \ 1000

+1 Wenn das System Kabel enthélt, die sowohl mit CC-Link Ver. 1.00 als auch Ver. 1.10 kompatibel sind, gelten die Spezifikationen der Ver. 1.00 fir die Kabelverlangerungen und die Kabelldnge zwischen den Stationen.
%2 USB-Kommunikation und RS-422-Kommunikation sind nicht gleichzeitig méglich.

Serie LECSS

Modell

LECSS1-S5

LECSS1-S7 LECSS2-S5 LECSS2-S7 LECSS2-S8

kompatible Motorleistung [W]

100 200 100 200 400

kompatibler Encoder

Absolut-Encoder 18-bit
(Auflésung: 262144 Imp./U)

Spannung [V einphasig 100 bis 120 VAC dr'eiphas.ig 200 bjs 230 VAC (50/60 Hz)
Haupt- pannung [V] (50/60 Hz) einphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)
fgg’;’:gﬂg; 2ulssige Spannungsschwankung [V] einphasig 85 bis 132 VAC dreiphasig 170 bis 253 VAC, einphasig 170 bis 253 VAC
Nennstrom [A] 3.0 [ 5.0 0.9 [ 1.5 [ 2.6
g:;unenrﬂrr:g:: Steuerungs-Spannungsversorgung [V] e|npha3|%510 (/)goblljz; 20 VAC elnpha3|g(;520(/)gobllj§30 VAC
versorgung zuldssige Spannungsschwankung [V] einphasig 85 bis 132 VAC einphasig 170 bis 253 VAC
Nennstrom [A] 0.4 0.2

kompatibles Feldbusprotokoll

SSCNET Il (optische Hochgeschwindigkeits-Kommunikation)

Einstellkommunikation

USB-Kommunikation

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 55 (kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich [°C]

-20 bis 65 (kein Gefrieren)

Lagerluftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Isolationswiderstand [MQ]

zwischen Gehause und Messerde: 10 (500 V DC)

Gewicht [g]

800 [ 1000
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Endstufe fiir AC-Servomotor Serie LE CSI:‘

Verdrahtungsbeispiel Spannungsversorgung: LECSA

LECSAC-

Hauptschaltkreis-Spannungsversorgung NFB MC . ,C,N?l ,,,,,,,,
einphasig 200 bis 230 VAC Lo L1 eingebauter
oder ! ! ! Bremswiderstand
einphasig 100 bis 120 VAC e ‘

' externer |

| Bremswiderstand ;

CNP2
Schutzschalter il I !

Spannungsversorgung Regelelektronik TQ+24v 1 CON2
24VDC “oov

E

Motor

ncoder

]Spannungsversorgungsstecker Hauptschaltkreis: CNP1| = Zubehor

Ansclussbezeichnung

Funktion

Details

S

Schutzerde (PE)

Muss Uber die Erdungsklemme des Servomotors
und die Schutzerdung (PE) der Schalttafel geerdet werden.

L1 Hauptschaltkreis- Die Spannungsversorgung des Haupt-Schaltkreises anschlieBen.
LECSAT1: einphasig 100 bis 120 VAC, 50/60 Hz
Lo | Spannungsversorgung | ‘' Rsao” cinphasig 200 bis 230 VAC, 50/60 Hz
p Klemme fur den Anschluss des externen Bremswiderstandes
externer LECSALJ-S1: kein Anschluss erforderlich
Bremswiderstand LECSALI-S3, S4: Zum Zeitpunkt der Lieferung angeschlossen.
c = |st fir die "Modellauswahl" die externe Bremswiderstands-Option
erforderlich, an diese Klemme anschlieBen.
U Servomotorleistung (U)
\ Servomotorleistung (V) | Anschluss an Motorkabel (U, V, W)
w Servomotorleistung (W)

]Spannungsversorgungsstecker Regelelektronik: CNP2 | = Zubehor

Spannungsversorgung (0 VDC)

Foschlussbezechnung Funktion Details
24V Regelelektronik- 24 \/-Seite der Spannungsversorgung der Regelelektronik
Spannungsversorgung (24 VDC)| (24 VDC), die die Endstufe versorgt.
oV Regelelektronik- 0 X—Seite der Spannungsversorgung der Regelelektronik

(24 VDC), die die Endstufe versorgt.

O
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LEFS

LEFB

LECAG6
LECP6

LEC-G

LEFS

Servomotor / Schrittmotor ‘
W [ W Modellauswahl

%

LECPA ‘ LECP1

|

I

LEFB



Serie LECS! |

Verdrahtungsbeispiel Spannungsversorgung: LECSB, LECSC, LECSS

LECSB1'|:| NFB ,,,Q’\,“?]_
LECSC1 -D einphasig —X O L1 :
LECSS1-[] 100 bis 120 VAC 1 !
9 Qoffen l Motor
oLz |
LON
O P1 3
O P2 3
_|GNP2_
T exerner T T
. Bremswiderstand_ .| L ____ oc
op
& i CN2 Encoder
LECSB2-1] L [:H:
LECSC2-1] Pl
LECSS2-[]
fiir einphasig 200 VAC fiir dreiphasig 200 VAC
NFB NFB
einphasig —X dreiphasig—X
200 bis : 200 bis '
230 VAC Motor 230 VAC ‘ Motor
}( I
" oxtemer | | extemer 777
Bremswiderstand ___|_ \Bremswiderstand_ _ 1.
CN2 Encoder Encoder

Anm.) Bei einphasig, 200 bis 230 VAC, muss die Spannungsversorgung an die Klemmen L1 und L2 angeschlossen werden. Ohne Anschluss bleibt die Klemme Ls.

Spannungsversorgungsstecker Hauptschaltkreis: CNP1| - Zubehor LECSB
hscusshezsimug) — Funktion Details @ ] Beispiel
L Vorderansicht
L1 | Die Spannungsversorgung des Haupt-Schaltkreises anschlieBen. 3 orderansic
L Hauptschaltkreis- | LECSB1/LECSC1/LECSST: einphasig 100 bis 120 VAC, 50/60 Hz Anschlussklemme: L1, L2 L2 @ a1
|~ |Spannungsversorgung| | ECSB2/LECSC2/LECSS2: einphasig 200 bis 230 VAC, 50/60 Hz Anschlussklemme: L1, L2 e
L3 dreiphasig 200 bis 230 VAC, 50/60 Hz Anschlussklemme: L1, L2, L3 L3 @ m By
L\l‘ nicht anschlieBen N @ il I_; :
] Anschluss zwischen P1 und P2. (Zum Zeitpunkt der Lieferung angeschlossen.) = o
P2 P1 @ D] ﬁ’
- . = B
Spannungsversorgungsstecker Regelelektronik: CNP2 | = Zubehor P2, O [ =B
-
Aslisstezecinungl  Funktion Details = g
. . . N
P externer Anschluss zwischen P und D. (Zum Zeitpunkt der Lieferung angeschlossen.) P :|© 0 As
C B iderstand | Ist fur die "Modellauswahl" die externe Bremswiderstands-Option C n@ 0l —
D remswicerstan erforderlich, an diese Klemme anschlie3en. D @ m 'E=
L11 Spannungs- | Die Spannungsversorggng dgr Regelelektronik anschlieB3en. L11 :@ 0l R —1j
versorgung LECSB1/LECSC1/LECSST: einphasig 100 bis 120 VAC, 50/60 Hz Anschlussklemme: L11, L21 L @ m JW
L Regelelektronik| ECSB2LECSC2ILECSS2: einphasig 200 bis 230 VAC, 50/60 Hz Anschiussklemme: Li1, Lo 2 o L
21 dreiphasig 200 bis 230 VAC, 50/60 Hz Anschlussklemme: L11, L1 —w | 7
) v |0
Motorstecker: CNP3 | » Zubehér d
‘ _ _ v O] ——
Anschlussoezeichnung Funktion Details o
u Servomotorleistung (U) W ,@ {1l
V Servomotorleistung (V) | Anschluss an Motorkabel (U, V, W)
W Servomotorleistung (W)
118
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Endstufe fiir AC-Servomotor Serie LE CSI:‘

Verdrahtungsbeispiel Steuerungssignal: LECSA (NPN-DarsteIIung)

Dieses Verdrahtungsbeispiel zeigt den Anschluss mit einer SPS (FX3U-LICIMT/ES) hergestellt von Mitsubishi Electric bei Verwendung
im Modus fur Positioniersteuerung. Siehe Bedienungsanleitung der Serie LECSA und die Bedienungsanleitung lhrer SPS und
Positioniereinheit, bevor Sie sie an eine andere SPS oder Positioniereinheit anschlieBen.

max. 2m Anm. 5)

sps [
FX3u-CJCJMT/ES (Hersteller: Mitsubishi Electric)

S/S
24V LECSA
OV Anm. 4) Anm. 4)
Spannungs- L CN1 CN1 .
Folgestaonng | — DiCOM| 1 9 | ALM RA1 t Fehler A2
N OPC| 2 Pt
pocom| 13 12 | MBR RA2 glektromagnetilsches
Y000 [; ‘ l/ = PP 23 remsverriegelungssystem
comi1 [: =
Y010 I NP | 25
CoM3 [1 | /‘ ' max. 10 m
i 3 i 3 15 | LA TV‘ 777777 ‘} 77777 Y A-Phasen-Impulsencoder
Y004 [§ ! l/ — CR 5 16 | LAR — - (Differenzleitungsendstufe)
COomM2 : : = % : 17 | LB % : l/ % : B-Phasen-Impulsencoder
- ( — 18 | LBR [ - —— (Differenzleitungsendstufe)
XOoO : — 3 ‘ INP | 10 19 | LZ [ ‘/ —— Z-Phasen-Impulsencoder
4‘;—'/—¢+( 20 | LZR = —— (Differenzleitungsendstufe)
X [: : = % : RD | 11 14 | LG } 777777777777 g Steuerung gemeinsam
XOOoO — ( — OP | 21 Platte| SD
L] N : LG | 14
k SD |Platte
Anm. 4)
CN1
Not Stopp \’l\ EM1| 8
Servo ON SON| 4
Reset /J RES| 3
Hubende Vorwértsdrehung T~ LSP| 6
Hubende Riickwartsdrehung LSN| 7
max. 10 m
CNP1 o
PE nm. 1)

Anm. 1) Um Stromschlage zu vermeiden, schlieBen Sie die Schutzerde-Klemme (PE) des Spannungsversorgungssteckers (CNP1), des
Endstufen-Schaltkreises an die Schutzerde-Klemme (PE) der Schalttafel an.

Anm. 2) Bei Schnittstellenverwendung 24 VDC +10%, 200 mA Uber eine externe Quelle zufiihren. 200 mA ist der Wert, wenn alle E/A-Befehlssignale verwendet
werden und die Reduzierung der Anzahl der Eingdnge/Ausgéange die Stromkapazitat verringern. Siehe "Bedienungsanleitung" fir den fir die
Schnittstelle erforderlichen Strom.

Anm. 3) Der Fehler (ALM) ist unter normalen Bedingungen eingeschaltet (ON). Wenn er ausgeschaltet ist (OFF) (Alarm wird ausgeldst), das Signal der
Folgesteuerungsanlage mithilfe des Folgesteuerungsprogramms stoppen.

Anm. 4) Die Signale mit demselben Namen sind in der Endstufe angeschlossen.

Anm. 5) Fur den Befehlsimpulseingang mit offenem Kollektor. Bei Verwendung einer Positioniereinheit mit Differenzleitungsendstufe ist der Wert max. 10 m.
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Serie LECS! |

Verdrahtungsbeispiel Steuerungssignal: LECSB (NPN-DarsteIIung)

Dieses Verdrahtungsbeispiel zeigt einen Anschluss mit einer Positioniereinheit (QD75D), hergestellt von Mitsubishi Electric bei
Verwendung im Modus fir Positioniersteuerung. Siehe Bedienungsanleitung der Serie LECSB und jegliche technische Literatur oder
Bedienungsanleitung lhrer SPS und Positioniereinheit, bevor Sie sie an eine andere SPS oder Positioniereinheit anschlieBen.

LECSB
Positioniereinheit QD75D 24 VDC Anm.2) A 4)
(Hersteller: Mitsubishi CN1
Electric) Anm.4)
CN1 21 |DICOM
I}
B Fehler Amm-9)
DICOM| 20 48 | ALM RA1 ,
CLEARCOM DOCOM| 46 Pt Nulldrehzahl-Erfassung
CLEAR CR | 41 23 | ZSP RA2 :
Pt Drehmomentgrenze
RDYCOM 25 | TLC RA3 ,
READY RD | 49 Pt Abschluss der Positionierung
PULSE F+ PP | 10 24 | INP RA4
PULSE F- PG | 11
PULSE R+ NP | 35 _ max.10m
PULSE R- NEIN| 36 4 LA Y l/ Y A-Phasen-Impulsencoder
PGO LZ 8 5 | LAR — 1 (Differenzleitungsendstufe)
PG0O COM LZR| 9 6 LB : : l/ : : B-Phasen-Impulsencoder
LG 3 7 | LBR = - (Differenzleitungsendstufe)
SD |Platte JA R 74— Steuerung gemeinsam
max. 10 m Am.5) 34 LG Y ‘V? Steuerung gemeinsam
33 | OP —+ —— Z-Phasen-Impulsencoder
1 |P15R ‘f‘i 7777777 A (offener Kollektor)
Platte| SD
max. 10 m a4 max. 2 m
CN1
Not-Ausschaltung \’l\ EMG| 42
Servo ON SON | 15 A 4)
Reset — RES | 19 CN6
Proportionssteuerung > PC | 17 3 Mt f————+ +10vDC 2analoger Monitor 1
Grenze externes Drehmoment TL 18 1 [ e —— _10 VDG
Hubende Vorwartsdrehung R LSP | 43 2 | MO2 - analoger Monitor 2
Hubende Ruckwartsdrehung R LSN | 44 max. 2 m
Einstellen oberer Grenzwert DOCOM] 47
Analoadreh /A M P15R| 1
nalogdrehmomentgrenze ! !
+10 V/max. Drehmoment 7 | P -II—_L; 2;
N 2 é%
SD |Platte
max. 2 m
PE Anm. 1)

Anm. 1) Um Stromschlage zu vermeiden, schlieBen Sie die Schutzerde-Klemme (PE) der Endstufe an die Schutzerde-Klemme (PE) der Schalttafel an.

Anm. 2) Bei Schnittstellenverwendung 24 VDC £10% 300 mA (iber eine externe Quelle zufiihren.

Anm. 3) Der Fehler (ALM) ist unter normalen Bedingungen eingeschaltet (ON). Wenn er ausgeschaltet ist (OFF) (Alarm wird ausgel6st), das Signal der
Folgesteuerungsanlage mithilfe des Folgesteuerungsprogramms stoppen.

Anm. 4) Die Signale mit demselben Namen sind in der Endstufe angeschlossen.

Anm. 5) Fir den Befehlsimpulseingang mit Differenzleitungsendstufe. Mit offenem Kollektor betrégt der Wert max. 2 m.
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Endstufe fiir AC-Servomotor Serie LE CSI:‘

Verdrahtungsbeispiel Steuerungssignal: LECSC (NPN-Darstellung)

Anm. 1)

Anm. 2)
Anm. 3)

LECSC
Anm. 2) CN6
24VDC | 4 Pt
Spannungs- CN6 14 | RD RA1 t Bereit
versorgung |~ Bt
DICOM| 5 15 | ALM RA2  Fehler ~m-9
DOCOM| 17 Pt
Not-Ausschaltung ‘11\ EMG| 1 16 | ZP RA3 1 Ré]ckke:lr zur Ausgangsposition
N&herungsschalter I~ DOG| 2 abgeschiossen
Hubende Vorwartsdrehung I~ LSP| 3 | | N \f— T?’f'ﬂ? T —
Hubende Rickwartsdrehung T~ LSN | 4 13 LZ : : l/ : : Z-Phasen-Impulsencoder
max. 10 m 26 | LZR i i = i i (Differenzleitungsendstufe)
11 | LA ‘/ ——= A-Phasen-Impulsencoder
24 | LAR - .+, (Differenzleitungsendstufe)
12 LB : : l/ : : B-Phasen-Impulsencoder
25 | LBR - .t (Differenzleitungsendstufe)
23 | LG ‘ : ”7”””7”: Steuerung gemeinsam
Platte| SD -
PE Anm. 1)
CN1
—

Um Stromschlége zu vermeiden, schlieBen Sie die Schutzerde-Klemme (PE) der Endstufe (Markierung O) an die Schutzerde-Klemme (PE) der
Schalttafel(PE) an.

Bei Schnittstellenverwendung 24 VDC £10% 150 mA Uber eine externe Quelle zuflhren.

Der Fehler (ALM) ist unter normalen Bedingungen eingeschaltet (ON). Wenn er ausgeschaltet ist (OFF) (Alarm wird ausgeldst), das Signal der
Folgesteuerungsanlage mithilfe des Folgesteuerungsprogramms stoppen.
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Serie LECS! ]

Verdrahtungsbeispiel Steuerungssignal: LECSS (NPN-Darstellung)

max. 10 m
LECSS max. 10 m
Anm. 2) Anm. 4) Anm. 4)
24 VDC CN3 CN3
! DICOM| 5 13 | MBR RA1
DOCOM| 3 Pt elekiromagnetisches Bremsverriegelungssystem ™2
Not Stopp \,l\ EMT} 20 ° | e Pt 7 In Position
obere Hubgrenze (FLS) T~ D11 2 15 | ALM RA3 |
untere Hubgrenze (RLS) I~ D12 | 12 bt Fehler Am 3
Naherungsschalter (DOG) D13 | 19 10 |DICOM
Spmmmemom-m |
6 LA X A-Phasen-Impulsencoder
16 | LAR ; (Differenzleitungsendstufe)
7 LB : B-Phasen-Impulsencoder
17 | LBR : (Differenzleitungsendstufe)
8 LZ : Z-Phasen-Impulsencoder
18 | LZR ! (Differenzleitungsendstufe)
11 LG — 7: Steuerung gemeinsam
4 | MO1 analoger Monitor 1
1 LG
Servosystem- )
Controller 14 | MO2 analoger Monitor 2
SSCNET lll-Glasfaserkabel A" 9 CN1A
[7 (Option) M _r] Platte| SD
il L [
max. 2 m
CN1E SWi1
|
SW2| anm.7)
12
PE Anm. 1)
LECSS |amo
CN1A (Achse 2)
F] SWi1
-
CN1[§] SW2| am.7)
L ]
12
SSCNET lIl-Glasfaserkabel A" %
(Option) LECSS Anm. 6)
CN1A (Achse 3)
F] SWi1
4
CN1E SW2|am.7  Anm. 1) Um Stromschlage zu vermeiden, schlieBen Sie die
L] Schutzerde-Klemme (PE) der Endstufe an die
12 Schutzerde-Klemme (PE) der Schalttafel an.
Anm. 2)Bei Schnittstellenverwendung 24 VDC £10% 150 mA
L Uber eine externe Quelle zuflihren.
LEC%? A8 Anm. 3) Der Fehler (ALM) ist unter normalen Bedingungen
CN1A (Achse n) eingeschaltet (ON). Wenn er ausgeschaltet ist (OFF) (Alarm
F] Swi1 wird ausgeldst), das Signal der Folgesteuerungsanlage
[ mithilfe des Folgesteuerungsprogramms stoppen.
CN1B sw2/| am.7 Anm. 4)Die Signale mit demselben Namen sind in der Endstufe
Anm.8) angeschlossen.
Abdeckung [ Anm. 5)Verwenden Sie folgende SSCNET Ill-Glasfaserkabel.
12 Siehe “SSCNET lll-Glasfaserkabel” auf Seite 132 fur

Kabelmodelle.

Kabel Kabelmodell Kabellange
SSCNET Ill-Glasfaserkabel | LE-CSS-1 | 0.15 bis 3m
Anm. 6) Die Anschlisse ab Achse 2 werden ausgelassen.
Anm. 7) Bis zu 16 Achsen kénnen angeschlossen werden.
Anm. 8) VerschlieBen Sie nicht verwendete CN1A/CN1B mit
einer Abdeckung.
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Endstufe fiir AC-Servomotor Serie LE CSI:‘

Optionen

Motorkabel, Motorbremsenkabel, Encoderkabel (LECS[] gemeinsam)

LE-CS
Motorausfiihrung
| S [ AC-Servomotor |

Kabelbeschreibunge
M Motorkabel

B | Motorbremsenkabel
E Encoderkabel

Kabelausfiihrung
S Standardkabel
R Robotic-Kabel

Kabelldnge (L) [m] e

2 2
5 5
A 10

LE-CSM-[1]: Motorkabel

B 2

(30) L

(13.7)

LE-CSB-[1: Motorbremsenkabel

—_—

(29.6) L

LE-CSE-[11: Encoderkabel

e :
(30) L

# LE-CSM-S ist MR-PWS1CBLEIM-AC-L hergestellt von Mitsubishi Electric.
LE-CSB-SO ist MR-BKS1CBLLIM-ALI-L hergestellt von Mitsubishi Electric.
LE-CSE-S ist MR-J3BENCBLLOIM-ACI-L hergestellt von Mitsubishi Electric.
LE-CSM-ROO ist MR-PWS1CBLOIM-AC-H hergestellt von Mitsubishi Electric.
LE-CSB-RO ist MR-BKS1CBLOM-AC-H hergestellt von Mitsubishi Electric.
LE-CSE-ROO ist MR-JBENCBLLOIM-AC-H hergestellt von Mitsubishi Electric.

(1

I/0-Stecker

LE-CSN

Endstufen-Ausfiihrung

A LECSAL], LECSCL]
B LECSBL]
s LECSSL]
LE-CSNA LE-CSNB LE-CSNS

—J
52.4
]

.
33.3

) @ 39

= LE-CSNA: 10126-3000EL (Stecker)/10326-3210-0000 (Gehauseset)
hergestellt von 3M oder entsprechendes Modell.
LE-CSNB: 10150-3000PE (Stecker)/10350-52F0-008 (Gehauseset)
hergestellt von 3M oder entsprechendes Modell.
LE-CSNS: 10120-3000PE (Stecker)/10320-52F0-008 (Gehauseset)
hergestellt von 3M oder entsprechendes Modell.

O

; Steckerrichtung

Achsenseite

_ Eifﬂﬁij o

A - bpt 1
=18 =i

I =l

| Gegen-Achsenseite |
Oy JE T

B AT ‘ D[
I -

SSCNET lll-Glasfaserkabel

LE—-CSS -

Motorausﬁ]hrung—l—

El AC-Servomotor ‘

Kabelbeschreibung

El SSCNET III-GIasfaserkabeI‘

= LE-CSS- ist MR-J3BUS[LIM
hergestellt von Mitsubishi Electric.

Kabelldnge
L 0.15m
K 0.3m
J 0.5m
1 im
3 3m

externer Bremswiderstand (LECSL] gemeinsam)

LEC-MR-RB-

externer Bremswiderstand

032

zuléssige Regenerierungsleistung 30 W

12

zuldssige Regenerierungsleistung 100 W

* Bestatigen Sie den zu verwendende externer Bremswiderstand

in der "Modellauswahl".

i

(6)

q
= 15

® @ 06 Montage-

bohrung

g 5 T-—

® @1
=l (20) LC LD |,

LB
Abmessungen [mm]
Modell LA LB LC LD

LEC-MR-RB-032 | 30 119 99 1.6
LEC-MR-RB-12 40 169 149 2

x MR-RB- hergestellt von Mitsubishi Electric.

SvVC
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Serie LECS! ]

Optionen

iy S
.

iﬂ i USB-Kabel

- PC Einstellsoftware
LECSA LECSB LECSC LECSS (MR Configurator™)

Endstufen

Einstellsoftware (MR Configurator™) (LECSA, LECSB, LECSC, LECSS gemeinsam)

LEC—MR-SETUP221

Anzeigesprache
— |japanische Version
E englische Version

* MRZJW3-SETUP221 hergestellt von Mitsubishi Electric.
Informationen zur Betriebsumgebung und Aktualisierungen finden Sie auf der Webseite von Mitsubishi Electric.
MR Configurator™ ist eine registrierte Handelsmarke von Mitsubishi Electric.

Einstellung, Motoranzeige, Diagnose, Parameter lesen/schreiben und Testbetrieb kénnen iiber einen PC erfolgen.
Kompatibler PC

Verwenden Sie bei Verwendung der Einstellsoftware (MR Configurator™) einen PC, der mit IBM PC/AT kompatibel ist und die folgenden Betriebsbedingungen erfilllt.

Systemvoraussetzungen Hardware

Gerit Einstellsoftware (MR Configurator™)
LEC-MR-SETUP2210]
Windows® 98, Windows® Me, Windows® 2000 Professional,
0s Windows® XP Professional / Home Edition,
Anm. 1) Anm. 2) Anm. 3) Windows Vista® Home Basic / Home Premium / Business / Ultimate / Enterprise
PC Windows® 7 Starter / Home Premium / Professional / Ultimate / Enterprise
freier Festplattenspeicher min. 130 MB
Kommunikationsschnittstelle USB-Anschluss verwenden
Auflésung min. 1024 x 768,
Anzeige muss Uber eine High-Colour-Anzeige verfligen (16 bit),
zum AnschlieBen an den o.g. PC
Tastatur zum AnschlieBen an den o.g. PC
Maus zum AnschlieBen an den o.g. PC
Drucker zum AnschlieBen an den o.g. PC
USB-Kabel LEC-MR-J3USB Anm. 4, 5)

Anm. 1) Vor der Verwendung eines PCs fiir die Einstellung der LECSA-Punkte-Tabellenmethode/Programmiermethode oder des
LECS-Punkte-Tabelle-Nr.-Eingangs aktualisieren Sie lhre Ausrlstung auf Version C5 (japanische Version)

/Version C4 (englische Version). Informationen zu Aktualisierungen finden Sie auf der Webseite von Mitsubishi Electric.

Windows®, Windows Vista®, Windows® 7 sind registrierte Handelsmarken der Microsoft Corporation in den USA und/oder weiteren Landern.
Der korrekte Betrieb der Software ist davon abhéangig, welchen PC Sie verwenden.

Anm. 2
Anm. 3

- ==

Anm. 4) Nicht kompatibel mit 64-bit Windows® XP, 64-bit Windows Vista®, und 64-bit Windows® 7

Anm. 5) Bestellen Sie das USB-Kabel separat.

USB-Kabel (3 m) Batterie (nur fir LECSB, LECSC oder LECSS)
x MR-J3USB hergestellt von Mitsubishi Electric. x MR-J3BAT hergestellt von Mitsubishi Electric.

Batterie zum Austauschen.
Die absoluten Positionsdaten werden aufrechterhalten, indem die
Batterie an der Endstufe installiert wird.

=\ T

Kabel fir den Anschluss des PC und der Endstufe bei Verwendung
der Einstellsoftware (MR-Konfigurator™).
Kein anderes Kabel als dieses verwenden.
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Serie LECS! |

Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und die
Bedienungsanleitung fiir Sicherheitshinweise zu elektrischen Antrieben.

Diese kdénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.de/ herunterladen.

|

Design/Auswahl |

|

Handhabung

AWarnung

. Die spezifizierte Spannung zufiihren.

Wird eine hohere als die spezifizierte Spannung zugefiihrt, kann es zu
Funktionsstérungen und Schéaden der Endstufe kommen. Ist die
zugeflihrte Spannung niedriger als die spezifizierte Spannung, wird die
Last mdglicherweise aufgrund eines internen Spannungsabfalls nicht
bewegt. Vor dem Start die Betriebsspannung priifen. Stellen Sie
ebenfalls sicher, dass die Betriebsspannung wahrend des Betriebs
nicht unter die spezifizierte fallt.

. Die Produkte nicht auBerhalb der Spezifikationen verwenden.
Andernfalls kénnen Brénde, Funktionsstérungen und Schéaden an
der Endstufe/dem Antrieb die Folge sein. Vor der Verwendung die
Spezifikationen prifen.

. Einen Not-Aus-Schaltkreis installieren.
Installieren Sie den Notausschalter auBerhalb des Gehduses so, dass
er fUr den Bediener leicht zugénglich ist, damit er den Anlagenbetrieb
unverziglich unterbrechen und die Stromversorgung abschalten kann.

. Um durch einen Ausfall und Funktionsstérungen (fiir die
eine gewisse Wahrscheinlichkeit besteht) verursachte
Gefahren und Schéden dieser Produkte zu vermeiden, ist
es sinnvoll, vor dem Einsatz ein Sicherheitssystem
(Systembackup) vorzusehen, wie z.B. Multiplexing der
Bauteile und Anlage, ausfallsicheres System usw.

. Wird bei unerwartet hoher Warmeentwicklung, Entziindung,
Rauchentwicklung des Produkts die Brand- oder
Verletzungsgefahr befiirchtet, ist sofort die Spannungszufuhr
fiir das Produkt und das System abzuschalten

|

Handhabung

AWarnung

. Das Innere der Endstufe und der Peripheriegerate nicht beriihren.
Andernfalls besteht die Gefahr von Stromschlagen oder eines
Betriebsausfalls.

. Diese Ausriistung nicht mit nassen Handen bedienen
oder einstellen.

Andernfalls besteht Brandgefahr und die Gefahr von Stromschlagen.

. Das Produkt nicht verwenden, wenn es beschéadigt ist
oder ein Bauteil fehlt.
Stromschlag, Brand oder Verletzungen kénnen die Folge sein.

. Verwenden Sie ausschlieBlich die spezifizierte
Kombination von elektrischem Antrieb und Endstufe.
Andernfalls kann die Endstufe bzw. die anderen Gerate beschédigt werden.

. Achten Sie darauf, nicht von dem Werkstiick erfasst
oder geschlagen zu werden oder es zu beriihren,
wéhrend sich der Antrieb bewegt.

Sonst besteht Verletzungsgefahr.

. Die Spannungsversorgung bzw. das Produkt erst
einschalten, wenn sichergestellt ist, dass das
Werkstiick sicher in dem Bereich bewegt werden kann,
der fiir das Werkstiick zugénglich ist.

Andernfalls kann die Bewegung des Werkstlicks einen Unfall verursachen.

. Das Produkt im spannungsgeladenen Zustand und (iber
einen gewissen Zeitraum nach dem Ausschalten der
Spannungsversorgung nicht beriihren, da es heiB ist.
Andernfalls kénnen die hohen Temperaturen Verbrennungen verursachen.

. Uberpriifen Sie die Spannung vor Installations-, Verdrahtungs-
und Wartungsarbeiten zundchst mindestens 5 Minuten nach
Abschalten der Spannungsversorgung mithilfe eines Multimeters.
Andernfalls kénnen Stromschlag, Brand oder Verletzungen die Folge sein.

O

9.

10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

A Warnung

Statische Elektrizitdt kann Fehlfunktionen verursachen
oder die Endstufe beschadigen. Die Endstufe im span-
nungsgeladenen Zustand nicht beriihren.

Wenn Sie die Endstufe im Rahmen von Wartungsarbeiten ber(h-
ren mussen, treffen Sie ausreichende MaBnahmen zur Eliminier-
ung statischer Elektrizitat.

Die Produkte nicht in Umgebungen verwenden, in denen
sie Staub, Metallstaub, Metallspinen oder Wasser-, OI-
oder Chemikalienspritzern ausgesetzt sein kdnnten.
Andernfalls kann es zu einem Produktausfall oder Funktions-
stérungen kommen.

Verwenden Sie die Produkte nicht in einem Magnetfeld.
Andernfalls kann es zu einem Produktausfall oder Funktionsstdrungen kommen.

Die Produkte nicht in Umgebungen verwenden, in denen
brennbare, explosionsfdhige oder &tzende Gase,
Fliissigkeiten oder sonstige Substanzen vorhanden sind.
Sonst besteht Brand-, Explosions- bzw. Korrosionsgefahr.

Strahlungswéirme vermeiden, die von starken Wéarmequellen
wie direkter Sonneneinstrahlung oder Ofen ausgeht.
Andernfalls kann es zu einem Produktausfall der Endstufe oder
der Peripheriegerate kommen.

Die Produkte nicht in Umgebungen mit extremen
Temperaturschwankungen verwenden.

Andernfalls kann es zu einem Produktausfall der Endstufe oder
der Peripheriegerate kommen.

Die Produkte nicht in Umgebungen einsetzen, in denen
Spannungsspitzen auftreten.

Wenn Gerate (elektromagnetische Heber, Hochfrequenz-Induktionséfen,
Motoren usw.), die hohe Spannungsspitzen erzeugen in der Néhe des
Produkts eingesetzt werden, kdnnen durch ihre Nahe innere Schaltelemente
der Produkte zerstdrt oder beschadigt werden. Verwenden Sie keine Erzeuger
von Spannungsspitzen und achten Sie auf ordnungsgeméaBe Verdrahtung.

Diese Produkte nicht an einem Ort installieren, an dem
sie Vibrations- und StoBkréaften ausgesetzt sind.
Andernfalls kann es zu einem Produktausfall oder Funktionsstrungen kommen.

Wenn eine Last, die Spannungsspitzen erzeugt (z. B.
ein Relais oder ein Elektromagnetventil), direkt
angesteuert werden soll, verwenden Sie ein Produkt,
das Spannungsspitzen selbststidndig unterdriickt.

|

Montage |

2.

3.

4.

SvVC

AWarnung

1. Installieren Sie die Endstufe und die Peripheriegeréte

auf feuerfestem Material.
Bei einer direkten Installation auf bzw. in der Nahe von
entzindlichem Material kann ein Brand entstehen.

Diese Produkte nicht an einem Ort installieren, an dem
sie Vibrations- und StoBkréaften ausgesetzt sind.
Andernfalls kann es zu einem Produktausfall oder Funktionsstérungen kommen.

Die Endstufe an einer vertikalen Wand in vertikaler
Ausrichtung montieren.

Dabei die Ansaug-/Entliiftungsanschliisse
Endstufe nicht abdecken.

Installieren Sie die Endstufe und die Peripheriegerite
auf einer ebenen Flache.

Eine gebogene bzw. unregelméBige Montageflache kann eine zu groBe Kraft
auf den Rahmen oder das Geh&use austiben, was Fehlfunktionen verursacht.
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Serie LECS! ]

Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und die
Bedienungsanleitung fiir Sicherheitshinweise zu elektrischen Antrieben.

Diese kdénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.de/ herunterladen.

|

Spannungsversorgung |

|

Wartung

A\ Achtung

1. Verwenden Sie eine Spannungsversorgung mit geringen

elektromagbetischen Stérsignalen zwischen den Leitungen
und zwischen der Spannungszufuhr und Masse.

Bei starken elektromagnetischen Stérsignalen verwenden Sie
einen Isoliertransformator.

2. Geeignete MaBnahmen zum Schutz vor Blitzschlag

durch verursachte Spannungsspitzen treffen. Fiihren
Sie die Erdung der Funkenléschung getrennt von der
Erdung der Endstufe und der Peripheriegerate aus.

|

Verdrahtung

AWarnung

1. Die Endstufe wird beschéadigt, wenn die Endstufen-

Servomotorleistung (U, V, W) eine handelsiibliche
Spannungsversorgung (100V/200V) hinzugefiigt wird.
Priifen Sie bei ausgeschalteter Spannungsversorgung,
ob Verdrahtungsfehler vorliegen.

2. SchlieBBen Sie die Enden der Drahte U, V, W des Motorka-

bels korrekt an die Phasen (U, V, W) der Servomotorleis-
tung an. Werden diese Drahte nicht korrekt verbunden,
kann der Servomotor nicht gesteuert werden.

|

Erdung

1. Die

2. Fur den eher unwahrscheinlichen Fall,

1

AWarnung

Erdung ist sicherzustellen, um die
Stérsignaltoleranz der Endstufe zu gewahrleisten.
SchlieBen Sie zur Erdung des Antriebs den Kupferdraht
des Antriebs an die Schutzerde-Klemme der Endstufe und
schlieBen Sie den Kupferdraht der Endstufe liber die
Schutzerde-Klemme (PE) der Schalttafel an.

Diese diirfen nicht direkt an die Schutzerde-Klemme (PE)

der Schalttafel angeschlossen werden.

Schalttafel
Endstufe
| S
5o | |
PE-Klemme J Antrieb

o

dass die
Erdung Stérungen verursacht, kann sie entfernt

werden.

26

AWarnung

. Fiihren Sie regelmaBige Wartungsarbeiten durch.
Vergewissern Sie sich, dass sich Kabel und Schrauben nicht
geldst haben.

Lose Schrauben oder Kabel kénnen zu Funktionsstérungen
flhren.

2. Fiihren Sie nach Beendigung der Wartungsarbeiten

einen geeigneten Funktionstest durch.

Bei einem nicht einwandfreien Betrieb (wenn der Antrieb sich nicht
bewegt oder das Gerat nicht korrekt funktioniert usw.), den Betrieb
des Systems stoppen.

Andernfalls kénnen unerwartete Funktionsstérungen auftreten und
die Sicherheit kann nicht gewahrleistet werden.

Fihren Sie einen Notausschaltungstest durch, um die Sicherheit
der Anlage zu gewabhrleisten.

3. Die Endstufe und die Peripheriegerate nicht demontie-

ren, modifizieren oder reparieren.

4. Das Innere der Endstufe fern von leitfahigen oder

entziindlichen Stoffen halten.
Andernfalls besteht Brandgefahr.

5. Den Isolationswiderstand und die Priifspannung an

diesem Produkt nicht prifen.

6. Ausreichend Freiraum fiir Wartungsarbeiten vorsehen.

Sehen Sie den Aufbau so vor, dass ausreichender Platz fiir
Wartungsarbeiten vorhanden ist.
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/A Sicherheitshinweise

Diese Sicherheitshinweise sollen vor geféhrlichen Situationen und/oder Sachschaden
schiitzen. In den Hinweisen wird die Schwere der potentiellen Gefahren durch die

Gefahrenworte "Achtung"”, "Warnung" oder "Gefahr" bezeichnet. Diese wichtigen
Sicherheitshinweise miissen zusammen mit internationalen Standards (ISO/IEC)*!) und
anderen Sicherheitsvorschriften beachtet werden.

e |

/A Achtung:

Achtung verweist auf eine Gefahr mit geringem
Risiko, die leichte bis mittelschwere Verletzungen zur
Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird.

Warnung verweist auf eine Gefahr mit mittierem
Risiko, die schwere Verletzungen oder den Tod zur
Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird.

/A Warnung:

Gefahr verweist auf eine Gefahr mit hohem Risiko,
die schwere Verletzungen oder den Tod zur Folge

A\ Gefahr :
hat, wenn sie nicht verhindert wird.

L oo o o o o e e e e e mm e mw m omw mm mm o w]

#1) 1SO 4414: Fluidtechnik — Ausfiihrungsrichtlinien Pneumatik
ISO 4413: Fluidtechnik — Ausflihrungsrichtlinien Hydraulik
IEC 60204-1: Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausriistung von Maschinen
(Teil 1: Aligemeine Anforderungen)
ISO 10218-1: Industrieroboter - Sicherheitsanforderungen usw.

A\ Warnung

1. Verantwortlich fiir die Kompatibilitdt des Produktes ist die Person,
die das System erstellt oder dessen Spezifikation festlegt.
Da das hier aufgeflihrte Produkt unter verschiedenen Betriebsbedingungen eingesetzt
wird, darf die Entscheidung Uber dessen Eignung fir einen bestimmten
Anwendungsfall erst nach genauer Analyse und/oder Tests erfolgen, mit denen die
Erfullung der spezifischen Anforderungen lberprift wird. Die Erfillung der zu
erwartenden Leistung sowie die Gewahrleistung der Sicherheit liegen in der
Verantwortung der Person, die die Systemkompatibilitat festgestellt hat. Diese Person
muss anhand der neuesten Kataloginformation sténdig die Eignung aller angegebenen
Teile Gberprifen und dabei im Zuge der Systemkonfiguration alle Mdglichkeiten eines
Gerateausfalls ausreichend berlcksichtigen.

2. Maschinen und Anlagen diirfen nur von entsprechend geschultem
Personal betrieben werden.

Das hier angegebene Produkt kann bei unsachgemaBer Handhabung gefahrlich sein.

Montage-, Inbetriebnahme- und Reparaturarbeiten an Maschinen und Anlagen,

einschlieBlich der Produkte von SMC, durfen nur von entsprechend geschultem und

erfahrenem Personal vorgenommen werden.

3. Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen oder der Ausbau
einzelner Komponenten diirfen erst dann vorgenommen werden,
wenn die Sicherheit gewéhrleistet ist.

. Inspektions- und Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen diirfen erst dann
ausgefiihrt werden, wenn alle MaBnahmen (berpriift wurden, die ein Herunterfallen
oder unvorhergesehene Bewegungen des angetriebenen Objekts verhindern.

2. Soll das Produkt entfernt werden, tiberpriifen Sie zunéchst die Einhaltung der oben
genannten Sicherheitshinweise. Unterbrechen Sie dann die Druckluftversorgung
aller betreffenden Komponenten. Lesen Sie die produktspezifischen
Sicherheitshinweise aller relevanten Produkte sorgféltig.

3. Vor dem erneuten Start der Maschine bzw. Anlage sind MaBnahmen zu treffen, um
unvorhergesehene Bewegungen des Produktes oder Fehlfunktionen zu verhindern.

4. Bitte wenden Sie sich an SMC und treffen Sie geeignete
Sicherheitsvorkehrungen, wenn das Produkt unter einer der
folgenden Bedingungen eingesetzt werden soll:

1. Einsatz- bzw. Umgebungsbedingungen, die von den angegebenen technischen
Daten abweichen, oder Nutzung des Produktes im Freien oder unter direkter
Sonneneinstrahlung.

AWarnung

2. Einbau innerhalb von Maschinen und Anlagen, die in Verbindung mit Kernenergie,
Eisenbahnen, Luft- und Raumfahrttechnik, Schiffen, Kraftfahrzeugen, militdrischen
Einrichtungen, Verbrennungsanlagen, medizinischen Geréten oder Freizeitgeraten
eingesetzt werden oder mit Lebensmitteln und Getrénken, Notausschaltkreisen,
Kupplungs- und Bremsschaltkreisen in Stanz- und Pressanwendungen,
Sicherheitsausriistungen oder anderen Anwendungen in Kontakt kommen, die nicht
fur die in diesem Katalog aufgefiihrten technischen Daten geeignet sind.

3. Anwendungen, bei denen die Mdglichkeit von Schéden an Personen, Sachwerten
oder Tieren besteht und die eine besondere Sicherheitsanalyse verlangen.

4. Verwendung in Verriegelungssystemen, die ein doppeltes Verriegelungssystem mit
mechanischer Schutzfunktion zum Schutz vor Ausféllen und eine regelméaBige
Funktionspriifung erfordern.

A\ Achtung

1. Das Produkt wurde fiir die Verwendung in der Fertigungsindustrie konzipiert.
Das hier beschriebene Produkt wurde fiir die friedliche Nutzung in Fertigungsunternehmen
entwickelt.

Wenn Sie das Produkt in anderen Wirtschaftszweigen verwenden mdchten, miissen Sie SMC
vorher informieren und bei Bedarf entsprechende technische Daten zur Verfligung stellen.
Wenden Sie sich bei Fragen bitte an die nachstgelegene Vertriebsniederlassung.

Einhaltung von Vorschriften

Das Produkt unterliegt den folgenden Bestimmungen zur ,Einhaltung von Vorschriften®.
Lesen Sie diese Punkte durch und erklaren Sie |hr Einverstandnis, bevor Sie das Produkt verwenden.

Einhaltung von Vorschriften

1. Die Verwendung von SMC-Produkten in Fertigungsmaschinen von Herstellern von
Massenvernichtungswaffen oder sonstigen Waffen ist strengstens untersagt.

2. Der Export von SMC-Produkten oder -Technologie von einem Land in ein anderes hat nach den
an der Transaktion beteiligten L&ndern geltenden Sicherheitsvorschriften und -normen zu
erfolgen. Vor dem internationalen Versand eines jeglichen SMC-Produktes ist sicherzustellen,
dass alle nationalen Vorschriften in Bezug auf den Export bekannt sind und befolgt werden.
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SMC Corporation (Europe)

Austria 2 +43 (0)2262622800  www.smc.at office@smc.at

Belgium 2 +32(0)33551464  www.smcpneumatics.be  info@smcpneumatics.be
Bulgaria 2 +359 (0)2807670  www.smc.bg office@smce.bg

Croatia Z& +385 (0)13707288  www.smc.hr office @sme.hr

Czech Republic @& +420 541424611 www.smc.cz office@sme.cz
Denmark 2 +45 70252900 www.smedk.com smc@smedk.com
Estonia 2 +372 6510370 www.smcpneumatics.ee  smc@smcpneumatics.ee
Finland 2 +358 207513513 www.smc i smcfi@smc.fi

France 2> +33(0)164761000  www.sme-france.fr promotion@smc-france.fr
Germany 2 +49 (061034020  www.smc.de info@smc.de

Greece @ +302102717265  www.smchellas.gr sales@smchellas.gr
Hungary @ +36 23511390 www.smc.hu office@smc.hu

Ireland 2 +353 (0)14039000  www.smcpneumatics.ie  sales@smcpneumatics.ie
Italy @ +39 0292711 www.smitalia.it mailbox @smcitalia.it
Latvia @ +371 67817700 www.smelv.lv info@smclv.lv
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Lithuania T +370 52308118 www.smlt It info@smclt.lt
Netherlands T +31(0)205318888  www.smcpneumatics.nl  info@smepneumatics.nl
Norway @ +47 67129020 WWW.Smc-norge.no post@smc-norge.no
Poland T +48 (0222119616 www.smc.pl office@sme.pl
Portugal @ +351226166570  www.smc.eu postpt@sme.smces.es
Romania T +40 213205111 Www.smcromania.o smcromania @smcromania.ro
Russia T +7 8127185445 www.sme-pneumatik.ru - info@sme-pneumatik.ru
Slovakia T +421(0)413213212  www.sme.sk office @sme.sk
Slovenia T +386 (0)73885412  www.smc.Si office @smc.si
Spain T +34 902184100 Www.smc.eu post@smc.smces.es
Sweden @ +46 (0)86031200  www.smc.nu post@sme.nu
Switzerland B +41(0)523963131  www.sme.ch info@smc.ch
Turkey W+902124890440  www.smepnomatik.com.tr  info@smcpnomatik.com.tr
UK T +44 (0)845 1215122 www.smepneumatics.co.uk - sales@smepneumatics.co.uk
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