Traffa

ServomotorController LECA6

Innovative Antriebslosungen

Der optimale Antrieb individuell fur Ihre Anforderung



Controller (Schritt Data Input Modell) C € GNUS
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/’ZE?;L“tiizngb;;’:gs:g'ge;us'siket;:%hgrmﬁjr;;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 0hn(1a Eabel Anm.) DIN-Schiene ist nicht inbegriffen
Storschutzfilter-Sets gepriift (LEC-NFA). Siehe Seite 46 . R ’
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.

-
Der Controller kann einzeln verkauft werden, wenn der entsprechende Antrieb festgelegt wurde.
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist. ~________ocmeeees T =
Uberprifen Sie vor der Inbetriebnahme folgendes: LEFS16A—400 . o
(1) Uberpriifen Sie das Typenschild des Antriebs auf seine Modellnummer. Diese muss mit der des Controller-Typenschids tibereinstimmen. m .
2) Uberpriifen Se, ob die Parallel-/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). ¢

\_ @® é)

x 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 Egmfaszg?ennnénggge)

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)Servomotor Serie LE CA6

Montageanweisung
a) Schraubenmontage (LECJ6J1-[1) b) DIN-Schienenmontage(LECJ611D-[1)
(Installation mit zwei M4-Schrauben) (Installation mit DIN-Schiene)

DIN-Schiene ist verriegelt.

Erdungs-
kabel

Erdungskabel Erdungskabel

Einbaulage ::> Z

DIN-Schiene

=

Einbaulage :> * ?
ﬁ DIN-Schienen-Anbausatz

Der Controller wird in die DIN-Schiene eingehéngt und zur
Verriegelung wird A in Pfeilrichtung geschoben.

DIN-Schiene L
7.5 12.5 5.25
AXT100-DR-[ (Abstand)
* Geben Sie fur O die "Nr." aus der nachstehenden Tabelle an. i
Siehe Abmessungen auf Seite 40 fir Montageabmessungen. | _ N N N N N NN
() QY R s v i s i o
¥
1.25
L-Abmessungen [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 | 2355 | 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 | 3105 | 323 | 3355 | 348 |360.5| 373 | 3855 | 398 | 410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5| 473 | 4855 | 498 | 5105

DIN-Schienen-Anbausatz
LEC-DO0 (mit 2 Befestigungsschrauben)

Der DIN-Schienen-Anbausatz kann nachtraglich bestellt und an den Controller mit Schraubenmontage montiert werden.
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Serie LECAb6

Abmessungen

a) Schraubenmontage (LECO6]-J)

(81.7)
66

©

b) DIN-Schienenmontage (LECJ61CID-[T)

Spannungsversorgungs-LED griin
(EIN: Spannungsversorgung ist eingeschaltet)

Alarm LED (rot)

(EIN: Alarm ist eingeschaltet)

CN5 I/O-Stecker

CN4 Schnittstelle

CNB3 Encoder-Stecker

CN2 Motorstecker

CN1 Spannungsversorgungsstecker

(81.7) (11.5)
66
14»"
©
N
3
3
©
91.7)

40

ous 35
fiir Gehuse-
montage 31
o —
2 I
1
4.6
fir Geh&use-
montage

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)




Verdrahtungsbeispiel 1

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

]Spannungsversorgungsanschluss: CN1

Stecker fiir LECP6

x Der Stecker ist der LEC beiliegend.

CN1 Spannungsversorgung fiir LECP6 (Phoenix Contact FK-MC0.5/5-ST-2.5)

Anschlussbezeichnung

Funktion

Angaben zur Funktion

ov

gemeinsame Masse ()

M24V-Klemme / C24V-Klemme / EMG-Klemme / BK RLS-Klemme sind
gemeinsam (-).

2

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

C24V Steuerungs-Spannungsversorgung (+) | Steuerungs-Spannungsversorgung (+), 24V >>00

EMG Stopp (+) Eingang (+), der den Stopp freigibt % N c_c'
BK RLS Bremsenentriegelung (+)| Eingang (+), der die Bremse entriegelt ou %

CN1 Spannungsversorgungsklemmen-Anschluss fiir LECA6 (Phoenix Contact FK-MCO0.5/7-ST-2.5)

Stecker fiir LECA6

Anschlussbezeichnung

Funktion

Angaben zur Funktion

ov

gemeinsame Masse ()

M24V-Klemme / C24V-Klemme / EMG-Klemme / BK RLS-Klemme sind
gemeinsam (-).

M24V Motor-Spannungsversorgung (+) | Motor-Spannungsversorgung (+), mit der der Controller versorgt wird.
C24V 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
RG+ regenerative Output 1 AnschluBklemme, um z.B. Bremsenergie abzubauen. (In Kombination mit
RG- regenerative Output 2 | der Standardspezifikation der Serie LEY ist es nicht nétig, diese anzuschlieBen.)

Verdrahtungsbeispiel 2

] Parallel-I/O-Anschluss: CN5

+ Wenn Sie eine SPS 0.A. an den CN5 parallelen I/0-Stecker anschlieBen, verwenden Sie bitte das I/O-Kabel (LEC-CN5-CJ).

Elektrisches Schaltschema
LECLI6NCI-00 (NPN)

« Die Verdrahtung sollte an die Ausfiihrung der Parallel-I/O (NPN oder PNP) angepasst werden. Bitte nehmen Sie die
Verdrahtung unter Berticksichtigung des nachfolgenden Diagramms vor.

LECL6PI-C (PNP)
Stromversorgung 24 V DC Stromversorgung 24 V DC

CN5 fur 1/0-Signal CN5 fur 1/0-Signal
COM+ | A1 {1 COM+ | Al {1
COM- | A2 COM- | A2

INO A3 — INO A3 | - —

IN1 A4 — IN1 A4 |~ - —

IN2 A5 — IN2 As |~ - —

IN3 A6 — IN3 A6 |~ - —

IN4 A7 — IN4 A7 |~ - —

IN5 A8 — IN5 A8 |~ - —
SETUP | A9 [— SETUP | A9 |~ - —
HOLD | A10 — HOLD | A10 — —
DRIVE | A11 — DRIVE | A11 — —
RESET | A12 — RESET | A12 — —
SVON | A13 — SVON | A13 [~
ouTo | Bf ouTo | Bt —ﬁ—«
OuT1 B2 OuT1 B2
out2 | B3 out2 | B3
ouT3 | B4 ouT3 | B4
OuUT4 | B5 OUT4 | B5
OUT5 | B6 OUT5 | B6
BUSY | B7 BUSY | B7
AREA | B8 AREA | B8
SETON | B9 SETON | B9

INP B10 INP B10
SVRE | B11 SVRE | B11
«ESTOP | B12 +ESTOP | B12
*ALARM | B13 *ALARM | B13

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
COM- Anschluss Masse flr das Eingangs-/Ausgangssignal BUSY Ausgabe, wenn Antrieb in Bewegung ist

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

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.)
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
SVON Befehl Servo ON *ALARM Anm.) keine Ausgabe bei Alarm

Anm.) Diese Signale sind Ausgangssignale, wenn die Spannungsversorgung des Controllers eingeschaltet ist (N.C.)
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Serie LECAG6

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.
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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
© | Position Zielposition © | 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 rorce 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.




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

Signal-Tabelle
Zuriick zur Ausgangsposition (Referenzfahrt)
Spannungsversorgun 24V
p ¢} 9 Q_ ' oV
EIN
SVON AUS
Eingang .
SETUP I
BUSY EIN
AUS
SVRE
SETON
Ausgang
INP '
+*ALARM i
*ESTOP H ‘.I
Geschwindigkeit :: ~ 0 mm/s
zuriick zur Ausgangsposition E

E Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs "In Position" der Parameter i
i befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet. E

i Lesen der i i Lesen der i
Position anfahren jStepNo. | Schubbetriebs jStepNo. |
N EIN N EIN
— et [ 1 |AUS — et I ] AUS
Eingang 15ms : gusgabe der i Eingang 15ms : gusgabe der |
-| ! . i ! -No. i .
DRIVE werney i Step-No. 4 DRIVE e [ 1StepNo.
1 ’
ouT ' EIN ouT { EIN
ol i AUS o i AUS
Ausgang | BUSY : Ausgang | BUSY :
INP A INP H
¥ i
[ HE
! —\ P
1 ll ,' ||
Geschwindigkeit ,' — 0 mm/s o HER
e : Geschwindigkeit ™t 0 mm/s
Positionierbetrieb :' ',| Schubbetrieb ; “.
o oo e H e, Jmm oo e e HE .
i Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs "in position" der Parameter E i Ubersteigt die aktuelle Schubkraft den "Schwellenwert" (Trigger
! befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet. H

1 LV) der Schrittdaten, wird das INP-Signal eingeschaltet. i

= "OUT" ist Ausgangssignal wenn "DRIVE" von eingeschaltet zu
ausgeschaltet wechselt. (Wenn Spannung anliegt, "DRIVE" bzw.

"RESET" sich einschaltet oder "+ESTOP" sich ausschaltet, dann schalten

sich alle "OUT"-Ausgénge aus.)

HOLD Reset (NarmReset]l
Eingang HOLD | I ﬁE\:JNS Eingang | RESET | I /I_E\LNS
EIN EIN
A BUSY
usgang | AUS A AUS
usgang
EIN
AR . AUS
! i
Geschwindigkeit i:ﬁ;‘s’ge' O DT anrend des Betrigs 10 ™™S
1 S * wéhrend des Betriebs mmmmmemmmmmemeee e A \
iP_l{rllft_____i i Die Alarmgruppe kann anhand der Kombination von

1
]
E OUT-Signalen bei der Alarmerzeugung identifiziert werden. E
+ Wenn sich der Antrieb im Positionsbereich des Schubbetriebs befindet,
stoppt er auch dann nicht, wenn das HOLD-Signal Eingangssignal ist.

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

43



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

Antriebskabel fiir Servomotor

LE - CA_ LE-CA-[] Controller-Seite
. Antriebsseite Stecker C (14.2) g Belegun
Kabelldnge (L) [m] Belegung . = Soy
abellange ; 5 @] _(23.7)_ SteckerA S (16.6)
i ; F
L 321
3 3 i] 7T
5 s (13.5) ===t [ [ ] 1AI_. :
- | 3¢
8 o N ol (I | \ )1 : 4t
A 10* E AB
B 15% 8 (14.7)
C 207 (30.7) L
Stecker B ker D
* Fertigung auf — Stecker
Bestellung
. Belegung Belegung
Schaltkreis Stecker A Farbe Stecker C
U 1 rot 1
Vv 2 weil3 2
w 3 schwarz 3
. Belegung . Belegung
SELIED Stecker B ,.___Abschirmung __ Farbe Stecker D
Vce B-1 4 £ \\ £ \\ ] braun 12
Masse-Anschluss A-1 1 i \ 0 \ t schwarz 13
— 1 I I [
A B2 T OO T rot L
A A-2 1 T ‘ T ‘ t  schwarz 6
2 B OO e 2
B A-3 | ' ‘ ' ‘ t  schwarz 8
Va B-4 ¢ L ; L ; ] gelb 11
Z A-4 ,:\ — OOC :‘ y t  schwarz 10
**************** N — 3
Anschluss der Abschirmung
Antriebskabel mit Bremse und Sensor fiir Servomotor
LE-CA- —B LE-CA-[-B
T Antriebsseite
. Controller-Seite
Kabelldnge (L) [m] (30.7) = Belegung
@ : Stecker A1 . o (16.6)
1 1.5 " @) | S eokerpe SIS Stecker C (142 S| [~
3 3 Belegung EKer gl = =
7\\ el [
5 5 o ::::;/ | Ié \
& o i
8 | ® Sl ( Tt
A 10* .
8V}
B | 15* 2 g} ] | ) |
A L TTTE —
C 20* ~
* Fertigung auf Bestellung (30.7) 8 L
Stecker B Stecker D
mit Bremse und Sensor . 5
. elegung elegung
Schaltkreis Stecker A1 e Stecker C
U 1 rot 1
V 2 weil3 2
W 3 schwarz 3
. Belegung . Belegung
SIEIEES Stecker A2 ,.___Abschirmung Farbe Stecker D
Vce B-1 4 £ \\ £ \\ ] braun 12
Masse-Anschluss A-1 1 i \ 0 \ t schwarz 13
— 1 I I [
A e BENERED'C O O GEEE NS rot z
A A-2 1 T ‘ T ‘ ¢t schwarz 6
2 B T OO0 e :
B A-3 | ' ‘ ' ‘ t  schwarz 8
Z B-4 ¢ L ; L ; ] gelb 11
Z A-4 $ ‘\Z \ y t  schwarz 10
**************** N — 3
Schaltkreis gﬁ;sg:r“g Anschluss der Abschirmung
Bromee ) e B @ © O G 4
Bremse (-) A-1 ? t  schwarz 5
e e B © O G e :
Anm.) Nicht verwendet bei Serie LEFS/LEFB. |_Sensor (=) Am™.) A-3 1 t _schwarz 2
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Serie LECAb6

Zubehor: 1/0 Kabel

LEC-CN5—

Kabelldnge (L) [m]

1 1.5
3 3
5 5

= LeitergroBe: AWG28

Controller-Seite SPS-Seite
~ Belegung
2 Al Bi At
=2 :
= A13
g | I ——— ;
(14.4) | L B13 B3 A13
Belegung Farbe  [Markierung Markderungs1 Belegung Farbe  |Markierung Markderungs1
farbe farbe
Al hellboraun | m schwarz B1 gelb L rot
A2 hellbraun | ® rot B2 hellgrin | 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: Storschutzfilter-Set fiir Servomotor

LEC—-NFA

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

p
\

S
J

(28.8)

(12.5)

« 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-

S

(2) Kommunikations-

oftware

» [0

Bestellschliissel

LEC-W2
Controller-Softw;r

(Auch in Japanisch und Englisch erhdltlich.)

Inhalt

kabel (3 USB-Kabel
’ (A-mini B type)
..... {iﬁl-—l\\\lém
I
4
: y
’ '

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"

FilelE} Edit Comm Cetting
o Test
e =) ladan Rwoma| S | RANRRN
Step Mo Pogition Speed Fonc
Mo O Lo mm L [T L] Gt Pos
Status un Sl
laconn |iREy | evov b WSCTONY - | - | jesomv
Slep 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 L] 1.00
4| Absalute 200 48.00 ] L] 1.on
§|Absolute 300 50,00 L L] 1.00
B|Absolule 00 ER.00 L 0 1.00
7|4bsolute 400 .00 L L] 1.00
B|Absolule 400 E0.00 L L] 1.00
9| Absolute L1} 90.00 L] L 1.00
Maove Speed 20 [mmssec] Move detance Mawe:
: .
] ﬁsn o) - + |
Ready 1000 - 30000

Beispiel einer Oberflache im "Normal Mode Mode"
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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.

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.
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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 h StoP_ptaSte
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 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.
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 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 | Zurtick 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
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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

Serielle

Bis zu 12 Controller
kénnen angeschlossen
werden.

Gateway- ” ” 1
Einheit (GW) ! | " Kompatible
Controller
Serie LEC
verwendbare 1 1 1 .
Feldbusprotokolle CColink B pgyigonet> M EtherNotP>>
ok Zldr ot e Schrittmotor- Servomotor-
agesossn e e 8 5 12 Controller Controller
A\ ; /| serie LECP6 serie LECA6
Spa””“f‘gs'\_‘ 24 VDC filr ’ l U | ————
versorgung

Gateway-Einheit

Merkmale 5

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 Beticbsart 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

Merkmale 6



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. " 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 |EnselindeRetngcerRioetrarAsgaggotionmigieh | 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-\r. | @ | @ [ J Kompatibel Kompatibel Nicht Kompatibel
Uberwachen kann iiberwacht 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.
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Serie LEF

vom Kunden zu stellen

®Elektrischer Antrieb/
Mit Kugelumlauffiihrung

SPS

‘»@ - v Q
= 2 / M | Spannungsversorgung
/ ¢ fir E/A-Signal
: 24 VDCA™)

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

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

®Controller*

rogrammierfreie Ausfiihrun
vom Kunden zu stellen prog 9

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.

Anm.) In Féllen, in denen UL-Konformitdt ~ (Zubehdr)
gefordert wird, sind elekirische  verwendbare KabelgréBe
Antriebe und Controller mit einer  AWG20 (0.5 mm?)
Spannungsversorgung Klasse 2

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

UL1310 zu verwenden. p
@Antriebskabel ECIAT] ro-face dwienete  kmen
for the best interface kostenlos iiber die Pro-face-
Controller-Ausfiihrung Standardkabel Robotikkabel | Webseite heruntergeladen
LECP6 (Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang) | LE-CP-[1-S LE-CP-[] werden. Mit der Verwendung
LECAS6 (Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang) — LE-CA-[] z?” chkf'Tl'E'eme']Len ka(?“
. . - le Cinstellung uber aie
LECP1 (programmierfreie Ausfiihrung)| LE-CP-[1-S LE-CP-[1] Touch-Bedienerschnittstelle

vorgenommen werden.

Die Markierung *: Kann in den “Bestellschliissel”
fir den Antrieb integriert werden.

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

@®Teaching Box
(mit 3 m-Kabel)
Bestell-Nr.: LEC-T1-3JG[J

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

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

Anm.) Kann nicht mit der programmierfreien Ausfiihrung verwendet werden (LECP1).
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Kompatible elektrische Antriebe:

Elektrischer Elektrischer
Greifer Kompaktschlitten
Serie LEH Serie LES

Elektrischer Antrieb/
Schwenkausflihrung
Serie LER

Elektrischer Zylinder/

mit Fihrungsstange
Serie LEffY i I
-

Elektrischer Antrieb/

mit Kugelumlauffihrung
Serie LEF

Elektrischer Antrieb/ Elektrischer Antrieb/
Miniaturausflhrung g mit Kugelumlauffiihrung
Serie LEP Serie LEL
Zentrale: NL Bayern:
TBT Technisches Biiro Traffa e.K. TBT Technisches Biiro Traffa e.K.
Theodor-Heuss-Str. 8 Schoneckerstr. 4
D- 71336 Waiblingen D- 91522 Ansbach
Tel. +49(0)7151/60424 -0 Tel.  +49(0) 981 /48 78 66-50
Fax.: +49(0)7151/604 2440 Fax.. +49(0)981/48 78 66-55
E-Mail: info@traffa.de E-Mail: mail@traffa.de

Web: www.traffa.de Web: www.traffa.de





