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Elektrischer Antrieb C€ s
Mit Kugelumlauffihrung * zuséizliche Hubvarianten

®parallele Motorausfiihrung
& ® Spindelsteigung: 20 mm (LEFS25), 24 mm (LEFS32),
" 30 mm (LEFS40) e Stiitzfiihrung

(T ) Austirung

AC-Servomotor NI T[TV e}

Kugelumlaufspindel serie LEFS ‘ GrdBe: 16, 25, 32, 40
max. Nutzlast: 60 kg  max. Geschwindigkeit: 1200 mm/s S —5'% “; é}\

Positionier-Wiederholgenauigkeit: 10,02 mm t‘ ;

Reinraum-Spezifikationen ebenso erhéltlich f

Riemenantrieb Serie LEFB
max. Hub: 2000 mm

max. Geschwindigkeit: 2000 mmiss

GroBe: 16, 25, 32

« Nicht fir UL.

Kugelumlaufspindel serie LEFS GroBe: 25,32, 40
hohe Beschleunigung/Verzégerung: 20,000 mm/s2 o "‘"
Impulseingang-Ausfiihrung — : o

- Reinraum-Spezfkat
mit internem Absolut-Encoder (iir LECSB/C/S) E/

parallele Motorausflihrung 11-LEFS

Reinraum-Spezifikationen ebenso erhéltlich

Riemenantrieb serie LEFB GroBe: 25, 32, 40

max. Geschwindigkeit: 2000 mmis

max. Hub: 3000 mm

max. BeschIeunigungNerzégerung:20000 mmis: £ -
S

Motor in Ausfiihrung ,,Montage unten" ebenso erhéltlich

W Controller/Endstufe AC=Servomotor ] =l S {1i{)

» Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang il
usfiihru i i -Ei . .
Serie LECP6/LECAG (64 Positionen) g

»Fiir Inkremental-Encoder
®|mpulseingang-Ausfiihrung/

Serie LECSB Positionier-Ausfiihrung oy
»Programmierfreie Ausfiihrung © CC-Link direkte Eingabe- Serie LECSA = -ﬂm“"ﬂ
Serie LECP1 (14 Positionen) Ausfiihrung g l ﬁ”
N Isei Ausfiih Serie LECSC : -
Impulseingang-Austihrung - SSCNET I-Ausftvung | -
erte Serie LECSS =

IJ!LJIdlmiw

e

Serie LEF @SIVC

CAT.EUS100-87E-DE




Serie LEF

@® Kompakt @Einfache Montage des GehausesVerringerung der Installationsarbeiten

Hohe/Breite reduziert um ca. 50 % Kann ohne Entfernen
* verglichen mit der SMC-Serie LJ1 von Gehauseteilen
(Nutzlast: 10 kg) montiert werden.

standardméBig mit Abdichtband

Deckt Fiihrung, Kugelumlaufspindel oder Riemen ab.
Verhindert Fettspritzer und das Eindringen von
Fremdkdrpern.

B34/S

LJ1H10 LEFS16

Schrittmotor ] Servomotor =
- h

Kugelumlaufspindel/serie LEFS GroBe: 16, 25,32, 40

&V —
- > - 8 o
Modell Steigung [mm] max. Geschwi.ndigkeit [mm/s]* ( \qu’ )
Schrittmotor _ _ \. B

LEFS16 — 10 5 500 (bei Spindelsteigung 10) % | P G i v
LEFS25 20 12 6 1000 (bei Spindelsteigung 20) < P
LEFS32 24 16 8 1200 (bei Spindelsteigung 24) €
LEFS40 30 20 10 1200 (bei Spindelsteigung 30)

Parallele Motorausfiihrung erhéltlich!
* auBer LECPA

© Die Motor-Einbaulage kann aus zwei (© Obere Flache von Schlitten und
max. Nutzlast 60 kg Richtungen gewahit werden (rechts oder inks). ~ Motor haben die gleiche Hohe.
<, Werkstiick
rechte . .

................. E Seite %
........... g parallel .

Kugelumlauffiihrung mit
geringerer Hohe

GroBe Hoéhe [mm]
16 40
25 48
32 60
40 68
Kompatible Motoren :
Schrittmotor
@Schrittmotor <
Ideal fur den Transport schwerer Lasten 3
bei geringer Geschwindigkeit geeignet. g
@®Servomotor
Stabil bei hoher Geschwindigkeit und
gerduscharmer Betrieb. Geschwindigkeit

Riemenantrieb/serie LEFB GréBe: 16, 25, 32

max. Hub: 2000 mm - f‘
max. Geschwindigkeit: 2000 mmss ~ &"' ﬂ
“s?f - P
¥ P



Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung

AC-Servomotor

Kugelumlaufspindel/serie LEFS GroBe: 25, 32, 40

—
. max. Geschwindigkeit [mm/s] e ;,9’.

Modell Steigung [mm] AC-Servomotor ~_ * = . -
LEFS25 20 12 6 1500 - o
LEFS32 24 16 8 1500 ( ==
LEFS40 30 20 10 1500 ‘ — /

* Motor mit hoher Leistung (100/200/400 W) ( AC-Servomotor ) Qﬁ €
ver rte Leistung bei hoher Geschwindigkeit
¢ bess.e ¢ e Ll 9esc digke = @ Parallele Motorausfiihrung erhéltlich!
kompatlbel fir hohe Bescmeumgung/ ﬁ \§ © Die Motor-Einbaulage kann aus zwei Richtungen gewahit
Verzé gerung: 20000 mm/s? 2 o werden (rechts oder links).
. . S t
* Impulseingang-Ausfiihrung
mit internem Absolut-Encoder Geschwindigkeit
(fiir LECSB/C/S)

Riemenantrieb/serie LEFB GréBe: 25, 32, 40

max. Geschwindigkeit: 2000 mm/s Das Werkstiick und der Motor behindern sich nicht,
max. Hub: 3000 mm

max. Beschleunigung/Verzogerung: 20000 mm/s?_ ;
// 7

Werkstlick

Stitzfiihrung/serie LEFG

Mit Stiitzfiihrung fiir Werkstiicke mit groBem Uberhang.

* Einfache Installation durch dieselben Abmessungen wie die des
Gehéauses der Serie LEF. Dadurch verringerter Arbeitsaufwand fiir
Design und Montage.

* Die standardméaBig integrierten Staubschutzb&nder verhindern
Fettspritzer und das Eindringen von Fremdkérpern.

| Reinraum-Spezif atlonen

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

¢ Integrierte Vakuumleitung
* Kann ohne Entfernen von Gehauseteilen montiert
werden Anwendungsbeispiel | ; -
* Im Gehause integrierte Linearfiihrung 3
*1 Andert sich je nach Ansaugleistung.
Weitere Einzelheiten siehe Seite 32.

Stutzflihrung

A\ Achtung

Vakuumabsaugung minimiert
die durch Kugelumlaufspindel
und Fihrung bedingte
Partikelbildung.

Nach Installation des Antriebs
auf der Seite der Endstufe, die
Stitzfiihrung ausrichten. Wenn
die Ebene der Montageflache
0,1 Ubersteigt, muss separat
ein Ausgleichsmechanismus
auf der Werkstlick-Anbauflache
(Schlitten) installiert werden.

Siehe Seite 165 flr ndhere Angaben.

SMC 2



Serie LEF

Anwendungsbeispiele

>

Prazise Lade- und Entladetransfer
Positionierung von Werkstilicken
der Werkstiicke

Varianteniibersicht

Kugelumlaufspindel/serie LEFS

Ausfiihrung GroBe* Steigung Hub [mm]-2

[mm]

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

25 12 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800
Schrittmotor 20
3 8

32 16 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800, 850, 900, 950, 1000

40 20 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800, 850, 900, 950, 1000, 1100, 1200

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

3 6
25 12 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800

25 12 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800

AC-Servomotor 8
3 32 16 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800, 850, 900, 950, 1000

verwendbar in Reinraumen 24

40 20 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800, 850, 900, 950, 1000, 1100, 1200
30

+1 Die GroBe entspricht dem Kolbendurchmesser des Druckluftzylinders mit entsprechender Schubkraft (bei Kugelumlaufspindel).
x2 Bitte setzen Sie sich mit SMC fir Nicht-Standardhiibe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
#3 Flr Reinraum-spezifikationen siehe Seiten 51 und 131, auBer Steigung 20, 24, 30 mm

Riemenantrieb/serie LEFB

Ausfiihrung GroBe*! sfe?;ma;e[m] Hub [mm]2
16 48 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000
Schrittmotor 25 48 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000, 1200, 1500, 1800, 2000
32 48 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000, 1200, 1500, 1800, 2000
16 48 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000
Servomotor
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
40 54 300, 400, 500, 600, 700, 800, 900, 1000, (1100), 1200, (1300), (1400), 1500, (1600), (1700), (1800), (1900), 2000, 2500, 3000

9 ZS\VC



Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung

Pick-and-Place- 5
Anwendungen

Vertikale
Anwendung

f/

——

Nutzlast: horizontal [kg]
30 40 50

Nutzlast: vertical [kg]
60 10 20 30

200

Geschwindigkeit [mm/s]

400 600 800 1000 1200 1400 o€
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Nutzlast: horizontal (kg)-
5 10 15 20 25

Geschwindigkeit [mm/s]

500 1000 1500 2000 o€

E—
e
E— 25
——
e

115

1 Die GréBe entspricht dem Kolbendurchmesser des
Druckluftzylinders mit entsprechender Schubkraft (bei
Kugelumlaufspindel).

=2 Bitte setzen Sie sich mit SMC fiir Nicht-Standardhtibe in
Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.

=3 Der Riemenantrieb kann nicht vertikal fir Anwendungen
eingesetzt werden.

4



Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang Serie LECP6/LECAG6

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

Schrittmotor
LECP6

Bei Verwendung eines PCs
Controller-Software

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

Servomotor
P LECAG6

= Verfahren im
ot ’ o - - .| Handbetrieb
i P e e e

oo i o i i - | - vwom-—{ Test starten )

Einstellen von Handbetrieb
und Geschwindigkeit des

Soee Poxition Pushingf PushingSe In pos
/s - 1 1 -
190 5.0 [] 0 N
1w 19,00 L] L] o
" 0.0 L] Ll of
bl 0.0 L} L} of
kLl 40.00 Ll Ll of r==
w 50.00 0 0 K
e 80.00 L] L] of
40 70.00 L] L) o
ute 40 0.0 L} L] of
9 Absolute 580 9.0 9 [ N
Move Speed 20 [mn/sec] 1 Mo dstarcn Move [
-1 s sl
Verfahrens mit festen Werten esdy 30000 000

Schrittdaten-
Einstellung

Verfahren mit
festen Werten

Bei Verwendung einer TB (Teaching Box)  Q:IZE JERE Y AN EIE g El Beispiel filr das Uberpriifen mittels Monitor

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

@®Wabhlen Sie ein Icon aus der ersten
Maske und wéhlen Sie eine Funktion.

®Stellen Sie die Schrittdaten ein und
Uberprifen Sie diese e
mit dem Monitor.

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

1. Maske 1. Maske
75 | e
DATA @ =)
_E /Y |
75—k Say S35 B
ALARM jgg o 2. Maske ALARM j?,% SE%%N 2. Maske
g 4D Daten __Achse 1 g 4 Uberwachen __Achse 1
— Schrin-Nr.//’ 0 Schritt-Nr. 1
Posn /123,45 mm A Posn 12,34 mm
Geschwindigkeit\\ 100 mm/s/' Geschwindigkeit 10 mm/s
\'{' Status kann
Die Werte nach der Eingabe mit ,SET" bestatigen. Uberprift werden.
Daten Achse 1 Daten Achse 1
SchrittNr. 0 | | Schritt-Nr. 1
{ Posn 50,00 mm | IIIIIIIIIII} i Posn 80,00 mm |
| Geschwindgeet 200 mm/s | t Geschwindigket 100 mm/s ;

N




© Detaileinstellung im ,,Normal Mode"

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

® Darstellung von Signalen und @®@JOG und Verfahren mit festen Werten, zuriick zum Ausgangspunkt,
Statusanzeige Testbetrieb und Test der Ausgange kénnen durchgefiihrt werden.

Bei Verwendung eines PCs -
Controller-Software Sy

@®Schrittdaten, Parameter,
Uberwachen, Teaching usw.
werden in verschiedenen
Fenstern angezeigt.

BEEEEEEEE

Schrittdaten
Parameter
Uberwachung Teaching
Meni Achse 1
i
@ Verschiedene Schrittdaten konnen in | Parameter Men( Achse 1 |
der Teaching Box gespeichert und auf | Test Schritt-Nr. Al Meni Achse 1
den Controller tibertragen werden. Ul T e , 0 | schritt-Nr. 1 p—— o~
@ Kontinuierlicher Testbetrieb Betriebsart v position 123,45 i At Ache
. : , Sto BUSY[ ] A
mit bis zu 5 Schrittdaten. Schrittdaten- PP SVRE[@]
Einstellungsmaske
Teaching-Box-Maske 7 Test-Maske SETON[ ] v
e T ——
@ Die einzelnen Funktionen (Schrittdaten, g
Test, Uberwachen usw.) kdnnen aus
dem Hauptmenti gewahlt werden.
4 N\

Antrieb und Controller werden zusammen als Set verkauft. (eide ksnnen separat bestellt werden.)
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antrieb-Kombination kompatibel ist.

Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte:

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

Antrieb ’4
> . ‘

Controller




Feldbusnetzwerk

Feldbuskompatible
Gateway-Einheit (GW)
Serie LEC-G

© Umsetzungseinheit fiir Feldbusnetzwerk und serielle Kommunikation mit der Serie LEC

verwendbare Feldousprotokolle: CC-Link I"Z4 Dem EEEEl EiherNet/IP=

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

© Die Werte fiir Position, Geschwindigkeit konnen {iber die SPS ausgelesen werden.

SPS

Feldbus-
netzwerk

p

Gateway-
Einheit (GW)

Serielle
Kommunikation

RS485 Bis zu 12 Controller

kdnnen angeschlossen
Werden.

verwendbare . — PIRJOIF[1 8 —
Feldbusprotokolle CCoLink Dem EtherNet/IP)
max. Zahl der Controller, die
angeschlossen werden kannen 12 8 3 12
A
24VDC
Spannungsversorgung fur Gateway-Einheit

4
Kompatible elektrische Antriebe:

Kompatible Controller
serie LEC
- 1 i

Elektrischer Greifer Elektrischer Elektrischer Zylinder Elektrischer Antrieb/

Serie LEH Kompaktschlitten Serie LEY mit Kugelumlauffiihrung Schrittmotor- Servomotor-
serie LES Serie LEF . Controller Controller
o S\ Serie LECP6 Serie LECA6
- = 7
@:’ — r = V4
Schwenktisch Elektrischer Antrieb/ Elektrischer Antrieb/
serie LER Miniaturausfiihrung mit Fiihrungsstangen
Serie LEP Serie LEL

O
:



Programmierfreie Ausfuhrung serie LECP1
Kein Programmieren erforderlich

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

Schrittmotor-
H i ' w Controller
@ Einstelen de Positonsnummer [ @) Einstelen der Hateposition §—— Y@ Erfassung ool
Stellt eine erfasste Nummer fiir die Mit den VORWARTS- und Mit der SET-Taste
Halteposition ein/ RUCKWARTS-Tasten wird der Antrieb wird die

max. 14 Positionen. auf eine Halteposition bewegt. Halteposition erfasst.

Geschwindigkeit/Beschleunigung

16-stufige Einstellung
Anzeige der . '

Positions-
nummer

Schalter zur

SET-Taste s
Positionsauswahl

Schalter zur
Geschwindig-

keitseinstellung

VORWARTS- und
RUCKWARTS-Tasten

Schalter zur
5 Beschleunigungs-
einstellung

e

Impulseingang-Ausfluihrung serie LECPA

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

zuuch-Panel

SPS
Z;ilzict)mer- < Elektrischer Antrieb
serie LEFS/LEFB
Schrittmotor-Endstufe
(Impulseingang-Ausfiihrung)
Serie LECPA

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

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

O
:



Serie LECP6/LECAG6/LECP1/LECPA

Programmierfreie Ausfiihrung

Impulseingang-Ausfiihrung

Position Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang
LECP6/LECA6 LECP1 LECPA

Schrittdaten und * Eingabe des numerischen Werts aus der Controller-Software (PC) | ¢ Auswahl Uber die Bedientasten des| ¢ Eingabe aus der Controller-Software (PC)
Parameter einstellen |« Eingabe des numerischen Werts aus der Teaching Box Controllers * Eingabe aus der Teaching Box

¢ Eingabe des numerischen Werts aus der « direktes Teaching * keine ,,Position"-Einstellung erforderlich;
Schrittdaten- Controller-Software (PC) * Handbetrieb-Teaching Position und Geschwindigkeit werden
Einstellung  Eingabe des numerischen Werts aus der Teaching Box durch Impulssignal eingestellt.
(Positionierung) « direktes Teaching

* Handbetrieb-Teaching
Zahl der Schrittdaten | 64 Positionen 14 Positionen -
Betriebsbefehl (I/0-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

Position

Inhalt

sEasy | ,Normall
Mode" | Mode"

TB-PC

Schrittdaten-
Eingangsart
LECP6/LECA6

Impulseingang-
Ausfiihrung
LECPA

Programmierfreie
Ausfiihrung
LECP1*

Movement MOD | Wahleiner absoluten Position" und einer relaiven Position’ = A\ | @ [ ] ABS/INC einstellen fester Wert (ABS)
Speed Transportgeschwindigkeit = @ [ ] In Einheiten von 1 mm/s einstellen. Auswahl aus 16 Stufen
Keine Einstellung
[Position]: Zielposition In Einheiten von 0,01 mm direktes Teaching
Position [ AN J [ J ) erforderlich
[Schub]: Schub-Startposition einstellen. Handbetrieb-Teaching
Acceleration/Deceleration | Beschleunigung/Verzogerung wahrend der Bewequng = @ | @ [ } In Einheiten von 1 mmis? einstellen. Auswahl aus 16 Stufen
Schrittdaten-| pushing force | Kraft im Schubbetrieb o0 ) In Einheiten von 1% einstellen | In Einheiten von 1% einstellen | Auswahlaus 3 Stufen (gering, mitel, hoch)
Einstellung
(Auszug) Trigger LV Zielkraft wahrend des Schubbetriebs Al @® [ ) In Einheiten von 1 % einstellen | In Einheiten von 1 % einstellen  feine Einselung erorderich (Wert entsricht chubla)
Pushing speed | Geschwindigkeit wahrend des Schubbetriehs = A | @ [ J In Einheiten von 1 mm/s einstellen. | In Einheiten von 1 mm/s einstellen.
Moving force Kraft wahrend des Schubbetriebs Al @® [ ] Eingestellt auf 100 % | Aufierschiedene Wertefijeden Antieo) % enstelen
Area output Bedingungen fir das Einschaltendes Bereichs-Ausgangssignals + A | @ [ ) In Einheiten von 0,01 mm einstellen. | In Einheiten von 0,01 mm einstellen
- - - keine Einstellung
[Position: Toleranz zur Zielposiion Auf min. 0,5 mm Auf min. (verschiedene Werte
In position y Al @® [ ) einstellen (Einheiten: | fiir jeden Antrieb) einstellen | erforderlich
[Schub]: Toleranzen des Schubvorgangs o
0,01 mm) (Einheiten: 0,01 mm)
Stroke (+) Hubbegrenzung + X | X [ ) In Einheiten von 0,01 mm einstellen. | In Einheiten von 0,01 mm einstellen
Stroke (-) Hubbegrenzung — X | X [ ] In Einheiten von 0,01 mm einstellen. | In Einheiten von 0,01 mm einstellen
Parameter-
Einstellung |ORIG direction | EnstlingderRihtungde Rickiehrar Ausangsposiionmigieh | > | X< [ ] kompatibel kompatibel kompatibel
(Auszug) ORIG speed Geschwindigkeit bei Rickkehr in die Ausgangsposition X | X [ ) In Einheiten von 1 mm/s einstellen. | In Einheiten von 1 mm/s einstellen. | keine Einstellung
ORIG ACC Beschleuniqung bei Riickkehr in die Ausgangsposition X | X [ ] In Einheiten von 1 mm/s? einstellen. | In Einheiten von 1 mm/s einstellen. - erforderlich
Wevend der Schafer gedricd gehalien | Waihvend der Schalter gedick! gehalten | Halien Siedi MANUELLE Teste (D)
JOG [ AN J [ ] Wird, kann der kontinueriche Betrieb bei | wird, kann der kontinuierliche Betrieb beil i konstantes Senden gedrickt (Geschwindighei
Einstleschvindighet getestetwerden. | Einstellgeschwindigheit getestet werden. | enfspricdem seafzeren Wer.
Der Betieb bei Enstelentierung und | Der Betrieb be Einstellentfernung und | Diidken Sede MANUELLE Tase (D)
MOVE X | @ [ ) geschwindigleit ausgehend von der | -geschwindighelt ausgehend von der - einmal i den Bemessungsbetieh (Geschwindgfe
Test akiuellen Postion kann getestet werden. | aktuellen Position kann getestet werden. - Bemessung sind spezfiziere Wert)
Return to ORIG [ BN ) [ ] kompatibel kompatibel kompatibel
. Betrieb der spezifizierten S . . . .
Test drive Schrittdaten [ BN J (kongreltur\izgacher kompatibel nicht kompatibel kompatibel
Forced output | ON/OFF des Ausgangs kann getestet werden. =~ X | X [ ) kompatibel kompatibel
Aktuelle Position, aktuelle Geschwindigkeit,
DRV mon aktuelle Kraft und spezifizierte Schrittdaten- = @ | @ [ ) kompatibel kompatibel . )
oo Nr. kann iberwacht werden, nicht kompatibel
Aktueller ON/OFF-Status der
In/Out mon Ein- und Ausgénge X | X [ kompatibel kompatibel
kann iiberwacht werden.
ALM Status Aktueller Alarm kann bestatigt werden. = @ | @ [ ) kompatibel kompatibel kompatibel (Alarmgruppe anzeigen)
ALM Log record | InderVergangenheiterzeugter Alam ke besttigtwerden, =~ < | X [ ] kompatibel kompatibel
Schrittdaten und Parameter
Datei Save/Load konnen gespeichert, iibertragen | X | X [ ] kompatibel kompatibel nicht kompatibel
und geldscht werden.
Sonstige |Language Vectsl visen epnseh ind Engisch witrnd ot tleinmigich. ~ @ | @ [ ] kompatibel kompatibel
A: Einstellbar ab TB Ver. 2. (Die Angaben zur Version werden auf dem Startbildschirm angezeigt.)
* Die programmierfreie Ausflihrung LECP1 kann nicht mit der Teaching Box oder der Controller-Software verwendet werden.
9
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Elektrischer Antrieb

SystemKonstruktion/allgemein verwendbarer 1/0

®Elektrischer Antrieb/
Mit Kugelumlauffiihrung

vom Kunden zu stellen

Spannungsversorgung Klasse 2
UL1310 zu verwenden.

@Antriebskabel*

Anm.) In Fallen, in denen UL-Konformitdt (Zubehor)

gefordert wird, sind elektrische verwendbare KabelgréBe
Antriebe und Controller mit einer AWG20 (0,5 mm?)

é @Controller*

S

Spannungsversorgung Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang
fiir Controller LECP6/LECA6
24 VDC A™) i
@ Spannungsversorgungsstecker

vom Kunden zu stellen

Controller-Ausfiihrung Standardkabel Robotikkabel
LECP6 (Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang)| LE-CP-[J-S LE-CP-]
LECAG (Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang) — LE-CA-[]
LECP1 (programmierfreie Ausfiihrung) LE-CP-[J-S LE-CP-[]

Die Markierung : Kann in den ,Bestellschliissel" fir
den Antrieb integriert werden.

@Teaching box

(mit 3 m-Kabel)
LEC-T1-3EGC]

R =

@®Controller-Einstellset
Controller-Einstellset

(Kommunikationskabel mit Umsetzer und USB-Kabel liegen bei)
LEC-W2

SPS
Spannungsversorgung
fiir 1/0-Signal
24 VDC A"
@1/0-Kabel
LECP6/LECA6 LEC-CN5-[]

LECP1 (programmierfrei) | LEC-CK4-[]

programmierfreie Ausfiihrung
LECP1

Anm.) Die Teaching Box, das Controller-Einstellset, das
Gateway und die Touch-Bedienerschnittstelle
kénnen nicht angeschlossen werden.

@zuuch Operator Interface (vom Kunden zu stellen)
GP4501T/GP3500T
Hersteller: Digital Electronics Corp.

Pl‘ﬂ-face Cockpit-Elemente kénnen

for the best interface kostenlos tiber die Pro-face-

< Webseite heruntergeladen

werden. Mit der Verwendung

von Cockpit-Elementen kann

die Einstellung Gber die

Touch-Bedienerschnittstelle
vorgenommen werden.

Kommunikationskabel®-----------

(3m)

--------- @USB-Kabel
((A-miniB-Ausfihrung)
(0,3 m)

Anm.) Kann nicht mit Typ LECP1 betrieben werden.
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Serie LEF

Systemaufbau/lmpulssignal

®Elektrischer Antrieb/ vom Kunden zu stellen
Mit Kugelumlauffilhrung
AP _ SPs
e o B @Strombegrenzungswiderstand A
s e P LEC-PA-R-J N
/ ' > @ * Der Strombegrenzungs- M | Spannungsversorgung
< widerstand muss verwendet : filr [/0-Signal
( werden, wenn das Impulssig- |-+ 24 VvDC A™)

nal von der Positionierung-
seinheit als offener Kollek-
torausgang betrieben wird.
Weitere Einzelheiten finden
Sie auf Seite 102.

®Endstufe: XA

Anm.) In Fallen, in denen UL-Konformitét gefordert
wird, sind elektrische Antriebe und
Controller mit einer Spannungsversorgung
Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

[T+

--@l/O-Kabel
Endstufenausfiihrung ~ Bestell-Nr.
LECPA LEC-CL5-J

zu CN2
vom Kunden zu stellen 2u CN1
Spannungsversorgung Impulseingang-Ausfiihrung
fiir Controller LECPA
24 VvDC A™)

@Spannungsversorgungsstecker (Zubehor)
Anm.) In Féllen, in denen UL-Konformitat verwendbare KabelgréBe

gefordert wird, sind elektrische AWG20 (0,5 mm?)

Antriebe und Controller mit einer ’

Spannungsversorgung Klasse 2

UL1310 zu verwenden.

@Antriebskabel*

Controller-Ausfiihrung Standardkabel Robotikkabel
LECPA (Impulseingang-Ausfilhrung) LE-CP-[1-S LE-CP-T1

Die Markierung *: Kann in den ,Bestellschliissel" fir,
den Antrieb integriert werden.

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

@Teaching box
(mit 3 m-Kabel)
LEC-T1-3EG]

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

11 %SNC



Elektrischer Antrieb

Systemaufbau/Feldbusnetzwerk

Gateway-Einheit (GW)

Verwendbare Feldbusprotokolle:
CC-Link Ver. 2.0

SPS
(vom Kunden zu stellen)

Spannungsversorgung DeviceNet™
der Gateway-Einheit PROFIBUS DP
24 VDC Anm. 1) EtherNet/IP™
@Spannungs-
Feldbus versorgungs- _
Spanmungs netzwerk stecker
Versorgung (Zubehor)
@ Kommunikations-
- u *
®Kommunikationskabel , ~~ .\ 'ver 20
HE R DeviceNet™

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

N—

i == ®Endwiderstand-
®Abzweiganschluss BN - Stecker 120 O
LEC-CGD LEC-CGR

LEC-CG1-00

@Controller @Controller

----@Kommunikationskabel

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

O:Kommunikations-
kabel

USB-Kabel®
(A-miniB-Ausfihrung) - (yom Kunden zu stellen)

@Teaching box
(mit 3 m-Kabel)
LEC-T1-3JGJ

Verwendbare
Feldbusprotokolle

ma, Zahl der Controller, die
angeschlossen werden kdnnen

@Spannungs- -Li
vt':rsor ug N s mmmu |CC-LinkVer. 2.0 12
= gung DeviceNet™ 8
stecker PROFIBUS DP 5
(Zubehdr)
@Spannungs- g2 ) = ‘ EtherNet/IP™ 12
versorgungs- .
stecker zu CN1 zu CN1 Kompatible Controller
ey Spannungs- Spannungs- Schrittmotor-Controller Serie LECP6
versorgung versorgung
des Controllers des Controllers Servomotor-Controller serie LECAG
Anm. 1) Anm. 1) (24 VDC) erie
I:’ I:’ Anm. 1) SchlieBen Sie die 0 V-Klemmen sowohl
fur die Spannungsversorgung des
i t Controllers als auch der Gateway-Einheit
. . — — an gleiches Potential an. In Féllen, in
.El.ektrlscher Antrl_(_-)b/ denen UL-Konformitat gefordert wird, sind
Mit Kugelumlauffiihrung elektrische Antriebe und Endstufen mit
einer Spannungsversorgung Klasse 2

SVMC

N

UL1310 zu verwenden.
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Serie LEF

Endstufe AC-Servomotor

Serie LECSI[ ]

Serie LECS[]

LECSA

(Impulseingang-Ausfiihrung/
Positionierausfiihrung)

Inkremental-Encoder

o

o

kompatibler Motor Steuerun Anwendung/ kompatible
(100/200 VAC) 9 Funktion Option
Serie Anm. 1) direkter Anm. 2) Software
100 W 200 W 400 W | |positionieren| | Impuls Ne_tzwerk- Synchron LEC-MR-SETUP221
eingang
bis zu
7
Positionen

LECSB

LECSC

(=]
c
=
S
=
3
C=4
(]
=
<
()
]
=
o
(]
e}
<

bis zu
255
Positionen

o

CC-Link
Ver. 1.10

o

LECSS
(SSCNET II-Ausfiihrung)

Kompatibel mit dem Servosystem-
Controller-Netzwerk
von Mitsubishi Electric

SSCNET I

o

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.

13
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Elektrischer Antrieb

Endstufe AC-Servomotor

Servoeinstellung mit Autotuning

Serie LECS[]

automatische Resonanzfilterfunktion

* Unterdriickt hochfrequente Resonanzen

Geschwindigkeit

A
Ein- I E [
schwing-t =l it Ein.
it > E i schwing:
; g iz
Zeit Zeit

automatische Vibrationsunterdriickung

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

Mit Anzeige zum Einstellen der Funktionen

One-Touch-Einstelltaste
AUTO

One-Touch-Servoeinstellung\.o

ChP1

Anzeige P
Zeigt Uberwachung, -
Parameter, Alarm an Y X )

Einstellungen

Steuerung der .\P o
Parametereinstellungen,

Uberwachungsanzeige usw.
mithilfe von Drucktasten

I .
CN1

Anzeige

Zeigt den Kommunikationsstatus \

mit der Endstufe, dem
Alarm und die Punkte-
Tabellen-Nr. an.

L]
. LRUN
Einstellungen 0

3R

RD

Zur Steuerung der o~ i =2 ieon
Ubertragungsrate, (mit gedffneter Frontabdeckung)
Stationsnummer und der Z&hlung LECSC

der belegten Stationen.

N

Anzeige
Zeigt Uberwachung,
Parameter, Alarm an

Einstellungen

Steuerung der
Parametereinstellungen,
Uberwachungsanzeige usw.
mithilfe von Drucktasten

(mit gedffneter Frontabdeckung)
LECSB

Anzeige

Zeigt den I g

Kommunikationsstatus mit der b

Endstufe und den Alarm an. = 3
Einstellungen

Schalter zur Auswahl j ®)
der Achse und zum

Umschalten in den
Testbetrieb.

(mit gedffneter Frontabdeckung)
LECSS

SMC 14



Serie LEF

System-Aufbau

Kompatibel mit Inkremental-Encoder Serie LECSA vom Kunden bereitgestellt ©Option
(Impulseingang-Ausfiihrung/Positionierausfiihrung) spanrﬁlnﬂsveriorgung Einstellsoftware m
Spannungsversorgungsstecker EXSICREZ] | Hegelelekironi MR Confi ™
vom Kunden bereitgestellt i 24VDC ( onfigurator,™)
9 I(-Izaltjlggsﬁgsltkrels Endstufe LEC-MRC20]
Spannungsversorgung o -
einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz) ::; sy
200 bis 230 VAC (50/60 Hz) _: — o
LT ::; *
OOption u T Spannungs-
externer Bremswiderstand jm m m m = = B i | versorgungsstecker + Bestellen Sie das USB-Kabel
LEC-MR-RB-[] fo) 8 Regelelektronik (Bestell-Nr.: LEC-MR-J3USB)
(Zubehor) flr die Verwendung dieser
‘ Software separat.
Motorkabel

Standardkabel Robotikkabel
LE-CSM-S[] LE-CSM-RCICJ

®Motorbremsenkabel EEIERED

[:D_'—OUSB-KabeIm
LEC-MR-J3USB

Standardkabel Robotikkabel
LE-CSB-S[IJ LE-CSB-ROO >
©Option
Elektrischer Antrieb ©1/0-Stecker
Ausfihrung mit LE-CSNA
Kugelumlauffiihrung __ Riemenantrieb
Kugelumlaufspindel 4 Serie LEFB »4
Serie LEFS .. .+ - t
AN g q
, P o g vom Kunden bereitgestellt
Q - SPS (Positioniereinheit)
l Spannungsversorgung
Encoderkabel fiir I/O-Signal
Standardkabel Robotikkabel 24VDC
LE-CSE-S10 LE-CSE-RCOJ
Kompatibel mit Absolut-Encoder Serie LECSB USB-Kabel X131 ©Option
(Impulseingang-Ausfiihrung) Endstufe LEC-MR-J3USB

vom Kunden bereitgestellt

Spannungs-ETEE]

versorgungsstecker

Einstellsoftware [FECRl

Spannungsversorgung Hauptschaltkreis (MR Configurator,™)
einphasig ;gg E}S ;gg \\;ﬁg ggjgg :Z; Zubehor LEC-MRC2[]
IS v4
/[l ¢ Ee—

dreiphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)  [re—m——

©Option
externer Bremswiderstand [* ™ = == == = = = -
LEC-MR-RB-]

© =—@®analoger
Monitor-
ausgang

- - ®RS-422

K ikati + Bei Verwendung dieser Software
ommunikation muss das USB-Kabel (LEC-MR-
J3USB) getrennt bestellt werden.

‘Motorkabel |
Standardkabel Robotikkabel T I T e
LE-CSM-S[1[] LE-CSM-RLI] W :
®Motorbremsenkabel versorgungsstecke
Standardkabel Robotikkabel (Rzeggﬁ%kr‘)m'
LE-CSB-S[1] LE-CSB-R[I]

©Option
1/0-Stecker
LE-CSNB

Elektrischer Antrieb

Ausfilhrung mit

Kugelumlauffihrung Riemenantrieb stecker
Kugelumlaufspindel — serie LEFB 4 (Zubehér)

vom Kunden
bereitgestellt

Serie LEFS 4 =
= - |
- s = o - ﬂ SPS (Positioniereinheit) —
€ A [Spannungsversorgung}
fiir I/0-Signal

‘Encoderkabel Seite 161 24VDC

Standardkabel Robotikkabel Batterie (Zubehor) _?

LE-CSE-SCIO LE-CSE-RC (LEC-MR-J3BAT)

15 SMVC
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Elektrischer Antrieb

Kompatibel mit Absolut-Encoder
(CC-Link-Ausfiihrung)

System-
Serie LECSC

Endstufe

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

LEC-MR-RB-[]

externer Bremswiderstand[® ™ = = = = =g

Spannungs- EITRES
versorgungsstecker
Hauptschaltkreis
(Zubehdr)

]

OMotorkabel

Standardkabel Robotikkabel

LE-CSM-SCI] LE-CSM-RLCIC]

®Motorbremsenkabel EHICRE

Standardkabel Robotikkabel

LE-CSB-S[I[] LE-CSB-RCIC]

©Spannungs- G

versorgungsstecker

Regelelektronik r g

(Zubehdr)

Kompatibel mit Absolut-Encoder
(SSCNET II-Ausfiihrung)

Elektrischer Antrieb oMotor-ETREH =
Ausfiihrung mit stecker 6
Kugelumlauffihrung  Riemenantrieb (Zubehér)

Kugelumlaufspindel  serie LEFB

Serie LEFS," >3 .

- = N
-
% & Emm |

: Batterie (Zubehor)
®Encoderkabel (LEC-MR-J3BAT)

Standardkabel Robotikkabel

LE-CSE-SC | LE-CSE-ROC

Serie LECSS

Endstufe

fbau

I e [Ty

- <— ®RS-422
Kommunikation

-

CC-Link-Stecker
(Zubehor)

USB-Kabel FECEGI
LEC-MR-J3USB

©Option

©Option

Einstellsoftware EECRIa]
(MR Configurator,™)
LEC-MRC2[]

vom Kunden
bereitgestellt

SPS (CC-Link-Master-Einheit)

:

pannungsversorgung

fiir I/0-Signal
24VDC

USB-Kabel R0

©Option

LEC-MR-J3USB

Einstellsoftware EEICREX]

vom Kunden zu stellen Spannungs- e (MR Configurator,™)
versorgungsstecker LEC-MRC20]
Spannungsversorgung Hauptschaltkreis
einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz) (Zubehdr)
200 bis 230 VAC (50/60 Hz) —
dreiphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz) === l
©Option -
externer Bremswiderstand [* ™ = = ===
LEC-MR-RB-[J : -
| ©Option ]
dMotorkabel 1 1N 1/O-Stecker -
Standardkabel Robotikkabel ] : z LE-CSNS i
LE-CSM-SCJ | LE-CSM-RCIJ ° -H i I_ _
" Spannungs- FEICRET
®Motorbremsenkabel versorgungsstecker | CN1A 7
Standardkabel Robotikkabel Regelelektronik -
LE-CSB-S[I] LE-CSB-ROC] (Zubehor) SRE —r}
Elektrischer Antrieb IE
Ausfiihrung mit LU Seite 155 . rvmere 8
Kugelumlauffiihrung  Riemenantrieb stecker Cg)gglrfl)ET_ 60 H
Kugelumlaufspindel ~ serie LEFB (Zubehér) S b- I ‘
serie LEFS - asfaserkabe
s o e [ LE-CSS-] sonfunde
= 2 2 4| erigestit
Q| b Seite 161 SPS (Positioniereinheit/Bewegungs-Controller)

®Encoderkabel
Standardkabel Robotikkabel
LE-CSE-SLICJ LE-CSE-ROC]

Batterie (Zubehor)
(LEC-MR-J3BAT)

SVMC

N

fiir /O-Signal

Spannungsversorgung
24VDC
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CAT.ES100-87

CAT.ES100-104

CAT.ES100-98

17

Ausfiihrung mit hoher Steifig

Kugelumlaufspindel
serie LEFS

verwendbar in Reinraumen

serie LEFS

Riemenantrieb
serie LEFB

serie LEFB

Kugelumlaufspindel
serie LEFS

verwendbar in Reinraumen

Riemenantrieb
serie LEFB e

serie LEFS serie LEFB
. max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub
GroBe k] il GroBe k] sl GroBe k] el GroBe k] ]
16 10 bis 500 16 1 bis 1000 25 20 bis 800 25 5 bis 2000
25 20 bis 800 25 5 bis 2000 32 45 bis 1000 32 15 bis 2500
32 45 bis 1000 32 14 bis 2000 40 60 bis 1200 40 25 bis 3000
40 60 bis 1200
keit und Kugelumlauffilhrung CAC-Servomotor Gleitfiihrung oder Kugelumlauffiihrung (Schrittmotor

Kugelumlaufspindel
Serie LEJS

Riemenantrieb
serie LEJB

Serie LEL

serie LEJS serie LEJB
GréBe max. Nutzlast Hub GréBe max. Nutzlast Hub
kgl [mm] [kg] [mm]
40 55 200 bis 1200 40 20 200 bis 2000
63 85 300 bis 1500 63 30 300 bis 3000

Grundausfiihrung
serie LEMB

Ausfiihrung mit Kreuzrollenfiihrung
serie LEMC

CAT.ES100-101

Riemenantrieb

Serie LEL25M serie LEL25L
Gleitfuhrung Kugelumlauffiihrung
..~ | max. Nutzlast Hub .. | max. Nutzlast  Hub
GroBe Ik ] GroBe lkgl ]
25 3 bis 1000 25 5 bis 1000

Ausfiihrung mit niedrigem Gehausequerschnitt

Einfache Linearfiihrung

serie LEMH

Doppelte Linearfiihrung
serie LEMHT

serie LEMB serie LEMC serie LEMH serie LEMHT
. max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub
GroBe GroBe GroBe GroBe
[kal [mm] [kg] [mm] [kg] [mm] [kg] [mm]
25 6 bis 2000 25 10 bis 2000 25 10 bis 1000 25 10 bis 1000
32 11 bis 2000 32 20 bis 2000 32 20 bis 1500 32 20 bis 1500

O
:



elektrische Zylinder

Mit Kolbenstangenfiihrung

—
Actaners (%

CAT.ES100-78

— arviere

CAT.ES100-92

Grundausfiihrung

axiale Motorausfiihrung

Mit Kolbenstangenfiihrung

Grundausfiihrung/R-Typ

serie LESCIR

Symmetrische Ausfiihrung/L-Typ
serie LES[IL

GréBe max. Nutzlast Hub .
kgl [mm] Seri
8 1 30, 50, 75
30, 50
16 8 75,100
30, 50, 75
%5 5 100, 125, 150

mit Fihrungsstange
Serie LEPY

Miniaturausfiihrung

Mit Sch

litten

serie LEPS

Axiale Motorausfiihrung/D-Typ
e LESLID

serie LEPY serie LEPS
. max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast | Hub
GroBe lkg] ] GroBe kgl [Tm]
6 1 6 1 25
10 2 25,50,75 10 2 50

Grundausfiihrung/R-Typ

serie LESHCIR

. max. Nutzlast Hub
GroBe

[kg] [mm]

8 2 50, 75
16 6 50, 100
50, 100

2
s o 150

Schwenktisch

P

I -

CAT.ES100-94

O
:

Grundausfiihrung
Serie LER

= 3 -f Serie LEY serie LEYLID serie LEYG /axiale Motorausfiihrung
P : . serie LEYGLID
. A: - —~
==~y /
CAT.ES100-83
serie LEY serie LEYG
. Schubkraft Hub " Hub Hub
GroBe IN] ] GroBe [mm] [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
Grundausfiihrung axiale Motorausfiihrung Mit Kolbenstangenfiihrung  Ausfiihrung mit Gleitfiihrung/
serie LEY serie LEY] serie LEYG axiale Motorausfiihrung
Stalb fe Ausfihrung sl § serie LEYGLID
Serie LEY Serie LEY serie LEYG serie LEYG
. Schubkraft Hub . Schubkraft Hub . Schubkraft Hub . Schubkraft Hub
GroBe IN] [rom] GroBe IN] ] GroBe IN] [mm] GroBe IN] [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
Kompaktausfiihrung
= .=| Kompaktausfiihrung Serie LES Hochsteife Ausfiihrung Serie LESH

Symmetrische Ausfiihrung/L-Typ
serie LESHLCIL

Axiale Motorausfiihrung/D-Typ

serie LESHLCID

Préazisionsausfiihrung
serie LERH

serie LER
GroBe | Dre-hmoment [N:m] |Héchs.tgeschwindigkeit [’fs]
(Gundasfinnng | hohes Drehmoment |Guadausfifurg| hohes Drefmoment
10 0,2 0,3
30 0,8 1,2 420 280
50 6,6 10
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Elektrische i S
elektrische Greifer

2-Finger-Ausfiihrung 2-Finger-Ausfiihrung 2-Finger-Ausfiihrung 3-Finger-Ausfiihrung
serie LEHZ Mit Staubschutzabdeckung  Langhub serie LEHS
Serie LEHZJ serie LEHF

El=-1 Z
CAT.ES100-77 .

serie LEHF serie LEHS

Serie LEHZ serie LEHZJ
) max. Haltekraft [N] | Hub/beidseitig . max. Haltekraft [N] | Hublbeidseitig . | Max. Halte- | Hublbeidseitig " max. Haltekraft [N] | Hub/Durchmesser
EliefED Gudasiing  Kompakt [mm] (CrisfeE Gy Kompakt [mm] SICER kraft [N] [mm] Clieleis (i Kompakt [mm]
10 14 6 4 10 14 6 4 10 7 16 (32) 10 55 3,5 4
16 8 6 16 8 6 20 28 24 (48) 20 22 17 6
20 10 20 10 32 120 32 (64) 32 90 — 8
25 40 28 14 25 40 28 14 40 180 40 (80) 40 130 — 12
32 | 130 — 22 Anm.) ( ): Langhub
40 210 — 30

Controller/Endstufen )
(Endstufe |

Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang  Ausfilhrung mit Schrittdaten-Eingang ~ programmierfreie Ausfiihrung  programmierfreie Ausfiihrung | Impulseingang-
Fiir Schrittmotor Fiir Servomotoren Serie LECP1 (mit Hubpriifung) Ausfihrung

serie LECP6 serie LECAG serie LECP2 serie LECPA

; l
' v 5
Steuerungsmotor Steuerungsmotor Steuerungsmotor Steuerungsmotor Steuerungsmotor

Schrittmotor Servomotor Schrittmotor Schrittmotor Schrittmotor

Gateway-Einheit

feldbuskompatible
Gateway-Einheit (GW)

serie LEC-G

oo

)
o

Unterstiitzte Feldbusprotokolle CC'L ink DeviceN

viceNet-
max. Anzahl von anschiieBbaren Controllern LEC 6 12 8

EtherNet/IP>

12

( Endstufen )
AC-Servomotor-Endstufe

Impulseingang-Ausfiihrung/  Impulseingang-Ausfilhrung  CC-Link mit direktem Eingang SSCNETII Ausfiihrung

Positionier-Ausfiihrung serie LECSB serie LECSC serie LECSS
serie LECSA (Absolut-Ausfiihrung) (Absolut-Ausfiihrung) (Absolut-Ausfiihrung)
(Inkremental-Ausfiihrung) . o &

S 1o
=1
o | mHY
=

@

i
P
tl

Motortyp Motortyp Motortyp Motortyp
AC-Servomotor AC-Servomotor AC-Servomotor AC-Servomotor
(100/200/400 W) (100/200/400 W) (100/200/400 W) (100/200/400 W)

19
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Variantentubersicht

Elektrischer Antrieb Serie LEF

: Nutzlast (kg) | Geschwin- | Antrighs- | Positionier- | Controller/
22:;?:; Mﬂm [digkeit spindel | Wiederhol- |Emdstufen
_ 9(14)| 2 | 1tobis700| 10 |
LEFS16 | 50bis 500
> : 0(15)) 4 | 5bis360 | 5 |
: p 555 10(12)| 05 |20bis1100| 20 | .
o LEFS25 | 50bis800 |20(25) 7,5 | 12bis750 | 12 | Eggr;,%
& 20(30)| 15 | 6bis400 | 6 |
: Schritt- : Seri
-~ > nfo::)r 15(20)| 4 |24bis1200) 24 | LE%':;
Kugelum- LEFS32 | 50bis 1000 | 40 (45)| 10 | 16bis800 | 16 | .
_ laufspindel 45(50) 20 | 8bis320 | 8 | 1000 Li%”F‘fA .
_ 20(25)| 2 |sobist200[ 30 | "
LEFS40 |150bis1200(50(55)| 2 |20bis1000| 20 |
60(65)| 23 | 10bis300| 10 |
. 7 | 2 | 1bis500 | 20 |
LEFS16A | 50 bis 500
10 | 4 | 1bis250 | 12 |
. Serie
s
- ervomotor 5 | 1 | 2b|3800| 20 I LECA6
4 LEFS25A | 50bis800 | 11 | 2,5 | 2bis500 | 12 |
;’,'J 18 | 5 | tbs2s0 | 6 |
o : =2~ LEFB16 [300bis 1000 1 | 48 bis 1100 Serie
= - ,/i J _ Schrit- | LEFB25 [aotis2000| 5 | — |4stis 40| 48 L::r:?
5 b4 Rlemer: LEFB32 |300bis2000| 14 | | 4abis 1500 0,08 | LECP1 | 59
LEFB16A |300bis1000| 1 | . Serie
Servomotor — | 5bis2000 | 48
LEFB25A | 300bis 2000, 2 | LECA6

«1 auBer Steigung 20, 24, 30 mm
x2 Werte in Klammern fur LECPA.

Controller/Endstufe LEC

paralleler Ein-/Ausgang

LECPA

21

Spannungs- Anzahl der
i LECP6 | Schrittmotor
Ausf:ll;trung 24 VDC 11 Eingange | 13 Ausgéange
Schrittdaten- +10 % (Optokoppler- | (Optokoppler- 64
Ei e Isolierung) Isolierung)
ingang (| ECA6| Servomotor
6 Einga 6 Ausga o8
o ingénge usgénge
pmﬂ::;g:‘:::rele LECP1 | Schrittmotor 2;‘1?)”2/0 (Optokoppler- | (Optokoppler- 14
9 - Isolierung) Isolierung)
. i 5 Eingange 9 Ausgénge
Im::’:;::g:ng LECPA| Schrittmotor 231X|3/C (Optokoppler- | (Optokoppler- —
9 = | Isolierung) Isolierung)

O
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Variantentubersicht

Elektrischer Antrieb Serie LEF

Antiebs- Nutzlast (kg) Ges.chvyin- Antlriebs- quitionier- Controller/
methode digkeit | spindel ngderhol- Emdst_ufen
Mm [mm/s] | [mm] |genauigkeit[nm]| serie
10 | 4 |Max 1500 20 |
LEFS25S | 50bis800 [ 20 | 8 |Max. 900 12 |
ﬁ/ 20 | 15 |Max. 450, 6 | Serie
giE== Kugelum- 30 | 5 |Max 1500 24 | e
= = .- laufspindel )
e _ el 5 . LEFS32S | 50bis1000 | 40 | 10 |Max.1000| 16 | +0,02 | Serie | 119
g - AC- 45 | 20 |Max.500, 8 | LECSB
= = Servomotor 30 | 7 |Max.1500] 30 | Serie
LEFS40S | 150bis 1200, 50 | 15 |Max.1000| 20 | LECSC
60 | 30 |Max.500 10 | Serie
LEFB25S| 300bis2000] 5 | LECSS
Riemen- .
e, LEFB32S|300bis2500] 15 | — |Max.2000( 54 | +0,06 137
LEFB40S | 300bis 3000| 25 |
* auBer Steigung 20, 24, 30 mm
Endstufe Serie LECS
Spannungs- paralleler Ein-/Ausgang Anzahl der
Impulseingang- 6 Eingange 4 Ausgange
Ausfihrung | LECSA (Optokoppler- | (Optokoppler- 7
(fir Inkremental-Encoder) Isolierung) Isolierung)
Impulseingang- 100 bis | 10 Eingénge | 6 Ausgange
Ausfihrung | LECSB 120 VAC | (Optokoppler- | (Optokoppler-| — —
(fiir Absolut-Encoder) AC-Servomotor | (50/60 Hz) Isolierung) Isolierung) 148
CC-Link mit (100/200/400 W)| 200bis | 4 Eingange | 3 Ausgénge
diektem Eingang | LECSC 230 VAC | (Optokoppler- | (Optokoppler-| 255
(fir Absolut-Encoder) (50/60 Hz)| * |solierung) | Isolierung)
SSCNETII- 4 Eingéange | 3 Ausgange
Ausfihrung | LECSS (Optokoppler- | (Optokoppler- —
(fiir Absolut-Encoder) Isolierung) Isolierung)
22

O
:



Schrittmotor/ I AC-Servomotor-Ausfuhrung
Servomotor Ausfiihrung
OElektrischer Antrieb/Kugelumlaufspindel serie LEFS OElektrischer Antrieb/Kugelumlaufspindel serie LEFS
Modellauswahl -« ««ceeeemmmm Seite 25 Modellauswah! ««««««vvvrmi Seite 103
Bestellschllssel ««:ccereermiiiiiiis Seite 37 BestellSChIUSSEl «revrrrerermreaiiiiiiiiiiiiiiias Seite 119
Technische Daten  «---cceerrrrrmmmiiiiiiiia Seite 39 Technische Daten  ---cceeerrrmmmmiiiiis Seite 120
KoNStruktion ««« o ceeeeeemmmm Seite 41 KONSIIUKEION <+ v v vrereeereeeni i Seite 121
Abmessungen ............................................. Seite 43 Abmessungen ............................................. Seite 123
Produktspezifische Sicherheitshinweise «----------- Seite 129

OElektrischer Antrieb/

Kugelumlaufspindel serie 171-LEFS OElektrischer Antrieb/

Kennlinie Partikelbildung (Reinraum-Spezifikationen)  Seite 31 Kugelumlaufspindel serie 11-LEFS
Modellausmfahl (Reinraum-Spezifikationen) - ----- Se!te 3? Kennlinie Partikelbildung (Technische Daten Reinraum) Seite 111
Bestelllschlussel """"""""""""""""""""""""""" Se!te S Modellauswahl (Technische Daten Reinraum) ---Seite 113
Technische Daten  «-ceoveeeevmenn, Se!te 53 BeStElISCNIGSSEl  +++«vrxerrreneenmenmenaenaaenaannaennns Seite 131
Abmessungen ............................................. Seite 55 TECNNISCHE DALEN  -vvreeereeeeeeeeeeeseeeereeeeeane. Seite 132
OElektrischer Antrieb/Riemenantrieb serie LEFB ADMESSUNGEN «rerversrresessssssssss e Seite 133
Modellauswahl «-««-xceoeerrsresssssss Seite 25 OElektrischer Antrieb/Riemenantrieb serie LEFB
Bestellschllissel «--w-eooeeereerirserireeens Seite 59 Modellauswah! <=+« v vreeemmm Seite 115
TeChnISCh.e Daten oo Se!te 61 Bestellschllissel ----rooererrmmmmaas Seite 137
KONSEIUKLION =+ v eerrrrrmereeiee e Se!te 62 TECNNISCNE DALEN  «-vveveerereeeeeeeeeeeeneeeeeene. Seite 138
AbmeSSUngen ............................................. Seite 6 KONSTIUKLION =+ - re e Seite 140
PrOdUktSpeZiﬁSChe Sicherheitshinweise ------«------ Seite 66 Abmessungen ............................................. Seite 142
OSchrittmotor/Servomotor OAC-Servomotor-Endstufe serie LECSL]-----Seite 148
Controller/Endstufe Produktspezifische Sicherheitshinweise «---:---oev-- Seite 162
Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang/serie LECP6/LECAG - -- Seite 69
Controller-Einstellset/LEC-W2 ---------oveveenennne. Seite 78 O Stiitzfiihrung serie (11-) LEFG
Teaching BOX/LEC-TT «woxoeveeereesessseeeeeees Seite 79 MOGEIAUSWANI -+ -+ vveeeeeeeeeaaammmmmereaaaaaaaaiineens Seite 165
GateWay'Einheit/Serie LEC—G --------------------------- Seite 82 Bestellschllissel - creevrrvrmiiii Seite 167
Programmierfreier Controller/serie LECP1 --------- Seite 85 ADMESSUNGEN -+ evereemeriamsisesicesiceneneees Seite 169
Schrittmotor-Endstufe/serie LECPA -------venvevneee Seite 92
Controller-Einstellset/LEC-W2 -+ vevevennennnes Seite 99
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I [Modellauswahl

| Schrittmotor L Servomotor

Kugelumlaufspindel

Serie LEFS __—* -7
_ § ' Serie 1 1-LEFS
% : : - &‘ : ; /Qﬂ e ‘ V’i'

N
"
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel/Serie LEFS Riemenantrieb/Serie LEFB

Modellauswahl

<Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm> (Seite 26 bis 28)
Waéhlen Sie auf der Grundlage des Werkstlickgewichts und der Geschwindigkeit das
geeignete Modell aus dem <Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm> aus.

Auswahlbeispiel: Die Serie LEFS25A-200 wird voriibergehend gewéhtt, 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 Verzégerungszeit kann
aus folgender Gleichung ermittelt werden.

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

©T2: Die Zeit bei konstanter Drehzahl kann
aus folgender Gleichung ermittelt werden.
L-05-V-(T1+T3)
\

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

Berticksichtigung des folgenden Wertes.
T4 =0,2(s]

m Priifen Sie das Fiihrungsmoment

Mep
YR

m
L1

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

Berechnungsbeispiel:

T1 bis T4 kénnen 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)
B 300
=0,57 [s]
T4 =0,2[s]

Dementsprechend wird die Zykluszeit

wie folgt berechnet.

T=T1+T2+T3+T4
=0,1+0,57+0,1+0,2

=0,97 [s]
2000
T 1500|—4])
£ HA)
= 4|, 1000 mm/s?
= H \\ |
o 1000 — 3000 mm/s?
E Ky
= SIS
2 500 S T
5000 mm/s? “*+..
0
0O 5 10 15 20
Nutzlast [kg]

e /
Auswahlverfahren
Uberpriifen Sie da_s Vt_arha!tnls Uberpriifen Sie die Zykluszeit. Priifen Sie das zuléssige Moment.
Nutzlast - Geschwindigkeit.
Auswahlbeispiel
Betriebs- ) ) " . )
bedingungen e Gewicht des Werkstlicks: 5 [kg] e Werkstlickanbaubedingung: 20 TTTTTITTITT
e Geschwindigkeit: 300 [mm/s] W Steigung 6: LEFS258
Beschleunigung/Verzégerung: 3000 [mm/s?] S ’ g 15
e Hub: 200 [mm] T . ) %
H=| g 10
eEinbaulage: horizontal aufwérts ﬁ
- / 2 \ Steigung 12
5 LEFS25A
m Uberpriifen Sie das Verhiltnis Nutzlast — Geschwindigkeit N

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

Geschwindigkeit-Nutzlast-Diagramm
(LEFS25/Schrittmotor)

-

Z)N\S

al
//-

Geschwindigkeit: V [mm/s]
N
@

T1 T2 T3 |T4

L: Hub [mm]
-+ (Betriebsbedingung)
V: Geschwindigkeit [mm/s]
-+ (Betriebsbedingung)
a1: Beschleunigung [mm/s?]
-+ (Betriebsbedingung)
a2: Verzdgerung [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 lauft

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

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

« Falls Schrittmotor und Servomotor nicht Ihre Spezifikationen erfillen, ziehen Sie bitte auch die Spezifikationen des AC-Servomotors in Betracht (Seite 102).
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Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung)
Schrittmotor LECP6, LECP1

Modellauswahl Serie LE F

= Die folgende Grafik zeigt die Werte bei einer Bewegungskraft von 100 %.

=
<
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@
=1
o
o
=
S
=

LEFS16/Kugelumlaufspindel n
L
Horizontal Vertikal s
9 -l
16 12 B
[T =
|__Steigung B 5}
14 gung 10 =
— 12 = S
2 i~ 8 °
; 10 N Steigung A E §
g 8 Tor= g ° 3|0
g 6 ~1 g Steigung B i
5 > =) -l
z S~ z . A
4 r Steigung A
2 > <o
ke . L —
0 -
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s] 22
. 00
LEFS25/Kugelumlaufspindel i
|
Horizontal Vertikal
(©)
20 6
Steigung B w
2 5 -
= =
3 3 -
B 5 S
> =]
= Steigung H = 8
Steigung H |
N ‘*
~ S - < -!- -
0 200 400 600 800 1000 1200 100 200 300 400 500 600 <
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s] o
. (6]
LEFS32/Kugelumlaufspindel L
Horizontal Vertikal ——
T T 50
50 Steigung B
40 (]
= 40 = e
> =) L
~ . X
= Steigung A = 30 -
2 30 o = i 5
é | é Steigung B 5
N o0 S N 20 . 5
2 S i 2 Steigung A % p—
~ telging H 10 Steigung H 3
10 < ™ z i ! H 2
N m
0 0 | TS
0 200 400 600 800 1000 1200 100 200 300 400 500 600 w
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s] |
LEFS40/Kugelumlaufspindel
Horizontal Vertikal 0
70 — 8
Steigung B 60 w
60 |
— 50 _ 50 —
2 , 2 (0]
= 40 | Steigung A = 40 L
7] R & 30
g 30 N g Steigung B -
2 20 AN Steigung H 2 20 —
bl e 10 Steigung A/Steigung H 2 %
10 N T — Segng ASsngi £
o a-_ 0 ! [ [ £ £
0 200 400 600 800 1000 1200 100 200 300 400 500 600 &3
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s]
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Serie LEF

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung)

Schrittmotor LECPA

= Die folgende Grafik zeigt die Werte bei einer Bewegungskraft von 100 %.

LEFS16/Kugelumlaufspindel

Horizontal Vertikal
12— — 12
Steigung B
10 10
T g Steigung A 2 s
— N~ =
= <0 =
‘._g. 6 ~<1- - g 6 ISteiguﬂg_[':
5 4 S 5 4
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2 2 ==
0 0 [T~
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
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T T
20 | Steigung B 20
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2 15 2
2 =
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‘\ \\‘ - - ] |
o N N o /‘ e
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s]
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Horizontal Vertikal
50 — 50
Steigung B
40 40
5 2
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z z f
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0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
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Modellauswahl Serie LE F

£
Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung) 2
Servomotor = Die folgende Grafik zeigt die Werte bei einer Bewegungskraft von 250 %.
LEFS16A/Kugelumlaufspindel n
LL
Horizontal Vertikal sl
P T T 1T Todol 2 el
Steigung B £
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Horizontal Horizontal e —
20 T T 14 'EFB32 |
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= 14 S NC e
g 12 PN § " S I'_I|J
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2 ELEFB16 B 2 [-LEFB16 E A @
00 500 1000 1500 2000 OO 500 1000 1500 2000 = m
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-l
DC-Servomotor
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0
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LEFB16 5E
£2
% 500 1000 1500 2000 Es
Geschwindigkeit: v [mm/s] —

smc 28

N



Serie LEF

Zuléssig_;es dynamisches Moment

+ Diese Graphik zeigt den zulassigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des Werksticks einen Uberhang in eine Richtung aufweist. Wenn ein Uberhang des
Lastschwerpunkis des Werkstiicks in zwei Richtungen aufiweist, prifen Sie diese bitte anhand der Auswahlsoftware fiir elektrische Antriebe. http:/www.smc.eu

Beschleunigung/Verzégerung ——1000 mm/s2 ~ — — —3000 mm/s2 ~ =------- 5000 mm/s?
s Lastliberhangrichtung Modell
5 |m: Nutzlast [kg]
= | Me: Zulassiges dynamisches Moment [N-m]
(2] o
21 L.: Uberhangdistanz zum Schwerpunkt des Werkstiicks [mm] LEF16 LEF25 LEF32 LEF40
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| : ! K
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— \ —_ Y — 3y — 0
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5 - J. e .
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i g g i
o 150l 1500 % 1500 — : \\
E R iR i\ 1000 ——
® S|= \ = H = HA = :
& Z|E 3 3 € 1\ €
5 « | £ 1000 — £ 1000 — E 1000 —; E AN
S E o " o~ . N ‘,\ o S
e o | AN -1 - 0y | B
S 5 N KRN AN 500 NG
b g 500 S 500 T 500 TS S
O _______ D . 9 ..__\ d
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Schlittengenauigkeit

Modellauswahl Serie LE F

B-Seite—

D-Seite

@

A-Seite

Schlittenabweichung (Referenzwert)

lineare Verfahrgenauigkeit [mm] (pro 300 mm)
Modell | @ Lineare (2 Lineare
Verfahrgenauigkeit Verfahrgenauigkeit
C-Seite zu A-Seite D-Seite zu B-Seite
LEF16 0,05 0,03
LEF25 0,05 0,03
LEF32 0,05 0,03
LEF40 0,05 0,03

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

/

(@fi]
0,08
/4F32
_ 00 / (L =30 mm)
£
£ LEF25
o (L =25 mm) /,//
o
2 004 /|
5 LEF16 -
= (L =20 mm) LEF40
2 /// (L=37mm)| _—|
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.

N

30

=
<
=
@
=]
=
]
=
(=3
=

H LEFS

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

|

LECA6
LECP6

|
LEFS ]‘LECPA ‘LECP1‘ LEC&E‘

AC-Servomotor

LEFB

LECSD“

LEFG ‘

e!

Produktspezifische
Sicherheitshinweis

|



Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel/Serie 11-LEFS

Kennlinie Partikelbildung

Partikelbildungsmessmethode

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

M Testverfahren (Beispiel)
Platzieren Sie die Probe in die Acrylharzkammer und betétigen Sie sie, wéhrend gleichzeitig saubere Luft in
gleicher Menge wie die Ansaugleistung des Messinstrumentes (28,3 I/min) zugefuhrt wird. Messen Sie die
Anderungen der Partikelkonzentration liber der Zeit, bis die Anzahl Zyklen den spezifizierten Punkt erreicht.
Die Kammer wird in eine 1ISO Klasse 5 &quivalente Sterilwerkbank platziert.

B Messbedingungen

inneres Volumen 28,3 L

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

Mess- kleinster messbarer Partikeldurchmesser 0,1 um

instrument
Ansaugleistung 28,3 I/min

) Probenzeit 5 min

Sl Intervallzeit 55 min

bedingungen
Probenvolumenstrom 141,5L

D

Druckluftreinigungssystem

Reingas-Filter |>

-—1—Sterilwerkbank (&quivalent ISO Klasse 5)-- - -
=
I L———> Zufuhrleistung 28,3 I/min I_ Vakuumabsaugung

{>Uber Vakuumanschluss

O .
[>Laserstaubmon|tor
l_‘ (Ansaugleistung 28,3 I/min)

Partikelbildungsmesskreis

M Beurteilungsverfahren
Zur Berechnung der gemessenen Partikelkonzentration wird der akkumulierte, A" " alle 5 Minuten vom
Laserstaubmonitor erfasste Partikelwert in eine Partikelkonzentration pro 1 m3 umgewandelt.
Fir die Bestimmung der Partikelbildungsrate wird die obere 95 %-Konfidenzgrenze der durchschnittlichen
Partikelkonzentration (Durchschnittswert), wenn jede Probe eine bestimmte Anzahl an Zyklen betatigt wird, Am-2)
berlcksichtigt.
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 L Luft
Anm. 2) Antrieb: 1 Millionen Zyklen
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Kennlinie Partikelbildung Serie 11'LEFS

Reinraum-Spezifikationen 5
Kennlinie Partikelbildung 2
Schrittmotor, Servomotor p—
11-LEFS16 Geschwindigkeit 500 mm/s 11-LEFS25 Geschwindigkeit 500 mm/s n
10000000 10000000 5 h
g -l
ISO Klasse 6 (Klasse 1000) Obergrenze ISO Klasse 6 (Klasse 1000) Obergrenze %
1000000 st 1000000 st =
§-~ §~‘~ g
£ No P— AN e g
> .~~’~. > ~~~~’~ g o
. 100000 - ==<__Ansaugleistung: 0 L/min o 100000 . L &
g -~ -~.__. g ~‘~ \ '--._. _|
2 \n > e N ~ N
= Ssel ISO Klasse 5 (Klasse 100) = N
I3 Se It © ~ Ansaugleistung: 0 L/min
& 10000 N st/ Qbergrenze & 10000 Pas ——noaug 9 I
= . ~~ = ~~~ . -
o N "-... kel e Seeal
g / “ g = ISO Kiasse 5 (Klasse 100 Qoo
= Ansaugleistung: s, < / Oberg?:::e (Kiasse 100) <o
g 1000 10 L/min e . g 1000 —Ansaugleistung: ] 88
= Rl T k> 20 L/min -
2 - 2
S ISO Klasse 4 (Klasse 10) <
o 100 Obergrenze o 00 ISO Klasse 4 (Klasse 10)
Obergrenze ] <|5
(@]
11]
-
10 10
. . ™
Ansaugleistung: 30 L/min Ansaugleistung: 30 L/min o
o
1 1 w
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 [um] Partikeldurchmesser [um] I,
&
11-LEFS32 Geschwindigkeit 500 mm/s 11-LEFS40 Geschwindigkeit 500 mm/s o
10000000 10000000 E
pp—
ISO Klasse 6 (Klasse 1000) Obergrenze ISO Klasse 6 (Klasse 1000) Obergrenze
1000000 "‘.‘/ 1000000 P
~‘- -~~ (Le
‘Q. ~‘ ~,
Ansaugleistung: 0 L/min "~.~~ Ansaugleistung: 0 L/min "~.\ Ic?l?enl-gf:::es (b=20C) H
100000 — ol N 100000 e e 5
mE ,’~ Ny .~ % QQ‘ | - S - = g
3 \\ = 3 ~\Ansaugle|stung: 20 L/min  “vsay S
£ See 1SO Klasse 5 (Klasse 100) £ = 3
S N *~s | /Obergtenze T L ool —— ¢
. 10000 < — 2, 10000 N = Q
s paiT s 0 ki I — m
_g N '~._. g e — '-._./
g “n ) o / > No \. L
= ~'~~,. ISO Klasse 4 (Klasse 10) = Ansaugleistung: | "~ 1SO Klasse 4 (Klasse 10) H
N 4000 L ___Obergrenze | N 1000140 L/min ~ _..nhnrzrnnze
—_e / == b _—8 i Suy
£ ’ e £ / == L
t A gleist : 20 L/mi t S
& B min & Ansaugleistung: 50 L/min O
100 100 (7)]
. . (6]
Ansaugleistung: 30 L/min w
-l
10 10 (0]
L
1]
-
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 ’g
Partikeldurchmesser [um] Partikeldurchmesser [um] ':i%
£3
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel/Serie 11-LEFS

Modellauswahl

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung)

Schrittmotor + Die folgende Grafik zeigt die Werte bei einer Bewegungskraft von 100 %.
11-LEFS16/Kugelumlaufspindel
Horizontal Vertikal
12 12
s
10 Steig’ung : 11-LEFS16B 10
2 s g s
;;_- 6 Steigung 10: 11-LEFS16A | ,g_ 6
3 \\\ 8
5 4 S 5 4 Steigung 5: 11-LEFS16B
2 2 | |
2 2 Steigung 1|0: 11|-LEII=S1 6IA —
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s]
11-LEFS25/Kugelumlaufspindel
Horizontal Vertikal
I I I I I
20 Steigung 6: 11-LEFS25B 20
gl) 15 E‘» 15 -LEFS25B
= =
2 10 & 10
N N
..S =]
=z
= 5 A Steigung 12: 11-LEFS25A 5
Steigung 12: 11-LEFS25A
0 i 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s]
11-LEFS32/Kugelumlaufspindel
Horizontal Vertikal
50 I I 50
Steigung 8: 11-LEFS32B
40 40
g 2
30 30
~_
32 ™S Steigung 16: 11-LEFS32A] £ 2 Steigung 8: 11-LEFS32B
2 2
10 = 10
Steigung 16: 11-LEF332|A_
0 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s]
11-LEFS40/Kugelumlaufspindel
Horizontal Vertikal
T T T T T
60 Steigung 10: 11-LEFS40B 60
50 . 50
g g
S 40 z 40
8 a0 \\\ Steigung 20: 11-LEFS40A 2 a0
N ]
2 20 \\ Z 20
N Steigung 10: 11-LEFS40B
10 N 10
N
0 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 . 300 400 500 600
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s]
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Modellauswahl Serie 11'LEF S

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fuhrung)

=
<
=
@
=1
o
o
=
S
=

Servomotor « Die folgende Grafik zeigt die Werte bei einer Bewegungskraft von 250 %. ————
11-LEFS16A/Kugelumlaufspindel (7))
LL
Horizontal Vertikal é IiIJ
12 12 £
3
10 Steigung 5: 11-LEFS16AB 10 s
5
= Steigung 10: 11-LEFS16AA = w
i e ic° -
| N
= >
z 4 = 5: 11-LEFS16AB I
[ 1] ©
2 Steigung 10: 11-LEFS16AA <2
| I | - oo
o [ [T L] Wi
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 | ==
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s] —
11-LEFS25A/Kugelumlaufspindel g
Horizontal Vertikal 'i.J
A 2 -
Steigung 6: 11-LEFS25AB o
o
w
5 15 T 15 |
= =
3 10 Steigung 12: 11-LEFS25AA 3 10 E
N N
5 E] o
z z w
-
5 5 Steigung 6: 11-LEFS|25AIB
btleigting |12: |1 1-I|.EF|825|AA
0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 g_)
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Serie 11

-LEFS

Zuléssig_;es dynamisches Moment

+ Diese Graphik zeigt den zulassigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des Werksticks einen Uberhang in eine Richtung aufweist. Wenn ein Uberhang des
Lastschwerpunkis des Werkstiicks in zwei Richtungen aufiweist, prifen Sie diese bitte anhand der Auswahlsoftware fiir elektrische Antriebe. http:/www.smc.eu

Beschleunigung/Verzégerung ——1000 mm/s2 ~ — — —3000 mm/s2 ~ =------- 5000 mm/s?
s Lastiiberhangrichtung Modell
5 |m: Nutzlast [kg]
= | Me: Zulassiges dynamisches Moment [N-m]
(2] . - - = -
21 L.: Uberhangdistanz zum Schwerpunkt des Werkstiicks [mm] 11-LEFS16 11-LEFS25 11-LEFS32 11-LEFS40
2000 — 2000 — 2000 — 1500
i g : L
2 0 ‘\ 1500 —% ‘\ 1500 '._‘\ ; \\
Mep 3 = \ \ = i = E 1000
17] 3 € :
m S| E 1000 E 1000 }—4— E o00— E LN
L1 g ] “.‘ \ O L AN 1 5 \ O N
3 N AN SN 500 an J
=] [|2 * ]| o = I e
5 S A4 IR -
- . ) T
0 0 0 0
02 4 6 810 0 5 10 15 2 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kal Nutzlast [kg]
2000 — 2000 — 2000 — 1500
i g : o\
o  1s00=p 1500 % 1500 — L
E tk i i 1000 -5
s 2T k E R H K £ ‘
s
< & E roo0 [~ E. 1000 —2 R E e
N g ﬁ “‘ \ ﬁ k ﬁ ‘- ﬂ *,
5 = Y N P 500 TS
T g 500 R 500 SRS 500 o
0 0 0 0
02 4 6 810 0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kal Nutzlast [kg]
2000 2000 2000 1500
2 1500 1500 1500
3| — _ __ 1000
L3 %l E £ £ £
S| E 1000 E. 1000 £ 1000 E
R 3 3 3
)Mer < _\ _\ 500
m 2 500 \ 50— 500 Y
[ ) Ny
@ 0 ."""---..... 0 \""-—— \\'ﬂ'\-_ 0 h’."""
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 % 10 20 0 4 0 10 20 30 40 50 60
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kal Nutzlast [kg]
2000 2000 2000 \ 1500
2 1500\ 1500 1500
3 T T \ = 1000
7] € \
S| E 1000 E. 1000 E 1000 £
33 3 3 3 A\
@ 500 S
m 2 500 500 \ 500 N NG
)Mep 3 g — =~
0 0 0 0
— L4 001 2 3 45 0 5 10 15 0 5 10 15 20 0 5 10 15 20 25
g Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kal
=
E
o — 2000 2000 2000 1500
] _\
1 > 1500 1500 1500
— _ — _ 1000
HE £ ol Sl £ "I
ol |l © | E 1000 E. 1000 E 1000 £
a n n n n
T 3 SR\ | B N
A
I m ) 500 500 \ 500 \\ N
| 1 )""ev o P~ —~ ™~
o ! |of
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel

; C€ A
Serie LEFS

LEFS16, 25, 32, 40

Bestellschliissel

LEFS

H|25/|R|| ||B|-200 -1S||1]|6P]1
000006 600 000 o

0 Prézision 9 GroBe 0 Motor
16

— | Grundausfiihrung verwendbare BaugréBen kompatible
H Prézisionsausfihrung 25 Symbol Ausfiihrung Controller/
32 LEFS16 | LEFS25 | LEFS32 | LEFS40 Endstufen
© wotor-Einbaulage 40 LECPG
- Axial-Ausfiihrung — Schrittmotor [ [ [ [ LECP1
R rechte Seite parallel LECPA
L linke Seite parallel
A Servomotor [} [ J — — LECA6
6 Steigung [mm]
Symbol| LEFS16 | LEFS25 | LEFS32 | LEFS40
H — 20 24 30 /\Achtung
A 10 12 16 20 [CE-konforme Produkte]
B 5 6 8 10 (D Die Erfiillung der EMV-Richtlinie wurde gepriift, indem der elektrische Antrieb der Serie LEF mit
dem Controller der Serie LEC kombiniert wurde.
@ Hub [mm] Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und von der Beeinflussung
sonstiger elektrischer Gerate und Verdrahtung abhangig. Aus diesem Grund kann die Erflllung
50 50 der EMV-Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter realen
bis bis Betriebsbedingungen in Kundensystemen integriert sind. Daher muss der Kunde die Erflllung der
1200 1200 EMV-Richtlinie fur das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen lberpriifen.
« Siehe Tabelle der anwendbaren Hiibe. (@ Fur die Ausfiihrung mit Servomotor wurde die Erfiillung der EMV-Richtlinie mit der Installation eines
Storschutzfilter-Sets gepriift (LEC-NFA). Siehe Seite 77 fir weitere Informationen zum Stérschutzfilter-
o Motoroption Set. Siehe Bedienungsanleitung der Serie LECA fir Informationen zur Installation.
— ohne [UL-konforme Produkte]
- In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Controller/
B mit Motorbremse Endstufen mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.
@ Schutzband-Niederhalter
— Standard
N laufrollengefihrt (fettfrei)
Tabelle der anwendbaren Hiibe @®: Standard [mm)]
Hub herstellbarer
Modell mmj| 50 {100 150|200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 | 1100 | 1200 Hubbereich [mm]
LEFS16 ® &©6 &©¢ o ®©6 © ®& & &6 ®6 —  — — | —|—|—|—|—|—|—|—|—1| 50bis500
LEFS25 ® &6 &6 &6 &6 o6 & &6 o6 o &6 &6 o & &6 & — | — | — |—|—|— | 50bis800
LEFS32 ® & & & o6 &6 &6 o o6 o6 o o o o o o o o o o —  — | 50bhist1o00
LEFS40 —|—| ®o|® | & & & & e & o o o o o o o o o o o o 150hbis1200

= Bitte setzen Sie sich mit SMC fuir 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 korrektist. ~ __coeememm T
<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte> [

(D Uberpriifen Sie das Typenschild des Antriebs auf seine Modellnummer.

LEFS25RA-400 P
. . . . . ;”/’
Diese stimmt mit Controller/Endstufe Gberein. 6

\® Uberpriifen Sie, ob die Parallel-I/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). (b

* Siehe Bedienungsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte. Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffilhrung .
Kugelumlaufspindel Serie L E FS

~

7

, W
-

*> Tt o
v

@ Antriebskabel-Ausfiihrung*’

—_ ohne Kabel
S Standardkabel*?
R Robotikkabel (flexibles Kabel)

«1 Das Standardkabel ist fur die Verwendung
mit unbeweglichen Teilen vorgesehen.
Wahlen Sie flr bewegliche Anwendungen
das Robotikkabel.

«2 Nur fOr die Motorausfihrung ,Schrittmotor”
erhéltlich.

@ Antriebskabellange [m]

ohne Kabel

1,5

3

5

8"

10"

15

O|m|>|m|a|w =]

20"

* Fertigung auf Bestellung (nur Robotikkabel)
Siehe Spezifikationen unter Anm. 2) auf den
Seiten 39 und 40,

Kompatible Controller/Endstufen

m Controller-/Endstufen-Ausfithrung*'

P 10-Kabellinge"

*1 Flr Details Uber Controller/Endstufen und
kompatible Motoren siehe nachstehende
kompatible Controller/Endstufen.

%2 Nur far die Motorausfuihrung ,Schrittmotor"
erhéltlich.

*3 Fur Impulssignale mit offenem Kollektor den
Strombegrenzungswiderstand (LEC-PA-
R-0) auf Seite 95 separat bestellen.

@ Controller/Endstufen-Montage
—_ Schraubenmontage
D DIN-Schienenmontage”

* DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte getrennt
bestellen.

—_ ohne Controller/Endstufe —_ ohne Kabel

6N LECP6/LECA6 NPN 1 1,5m

6P | (Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang) | PNP 3 3m*

iN LECP1+2 NPN 5 5m*

1P | (programmierfreie Ausfilhrung) | PNP 1 Wenn "ohne Controller/Endstufe" fir Controller/
AN LECPA*2*3 NPN Endstufen-Ausfihrungen gewéhlt wird, kann

] ) . das 1/0-Kabel nicht gewahlt werden.
AP_ | (Impulseingang-Ausfihrung) | PNP Siehe Seite 77 (fur LECP6/LECAS), Seite

91 (fur LECP1) oder Seite 98 (fir LECPA),
wenn ein 1/0-Kabel erforderlich ist.

#2 "Wenn fur die Controller/Endstufen-
Ausfihrung "Impulseingang-Ausfihrung”
gewahlt wurde, kann der Impulseingang nur
als Differenzsignal verwendet werden. Mit
offenem Kollektor kénnen nur 15m-Kabel
verwendet werden.

Stiitzfithrung/Serie LEFG
Mit Stitzfihrung fur Werkstiicke -\
mit groBem Uberhang. g

\.J\A/,/"/
oit 165 4 &=

Ausfiihrung mit Schrittdaten- | Ausfiihrung mit Schrittdaten- | programmierfreie Ausfilhrung| Impulseingang-Ausfiihrung
Eingang Eingang
Ausfiihrung
s 1
Serie LECA6 LECP1 LECPA
Werteeingabe Der Betrieb kann ohne die Hilfe
Merkmale 9 eines PCs oder einer Teaching Box Betrieb durch Impulssignale
Standard-Controller .
eingestellt werden.
kompatibler Schrittmotor Servomotor Schrittmotor
Motor
max. Zahl der - -
Schrittdaten 64 Positionen 14 Positionen —_
Versorgungsspannung 24 VDC
Details auf Seite 69 69 | 92

% S\NC

38

Modellauswahl

LEFS

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

LECA6
LECP6

LEC-G

]‘ LECPA ‘ LECP1

AC-Servomotor
[ LEFS

LEFB

LEFG ‘ LECSO ‘ |

eH

Produktspezifische
Sicherheitshinweis

|



Serie LEFS

Technische Daten

Schrittmotor
Modell LEFS16 LEFS25 LEFS32 LEFS40
Hub [mm] Anm. 1) 50 bis 500 50 bis 800 50 bis 1000 150 bis 1200
- LECP6/LECP1| 14 15 12 25 30 20 45 50 25 55 65
Nutzlast horizontal
[kg] Note2) LECPA 9 10 10 20 20 15 40 45 20 50 60
vertikal 2 4 0,5 7,5 15 4 10 20 2 2 23
bis 500 | 10 bis 700 | 5 bis 360 |20 bis 1100 | 12 bis 750 | 6 bis 400 |24 bis 1200 | 16 bis 800 | 8 bis 520 [30 bis 1200| 20 bis 1000 | 10 bis 300
501 bis 600] — — 20 bis 900 | 12 bis 540 | 6 bis 270 |24 bis 1200 | 16 bis 800 | 8 bis 400 (30 bis 1200 20 bis 1000 | 10 bis 300
Anm.2) 601 bis 700, — - 20 bis 630 | 12 bis 420 | 6 bis 230 |24 bis 930 | 16 bis 620 | 8 bis 310 (30 bis 1200| 20 bis 900 | 10 bis 300
23:::‘}’1':3; | Geschwin: | Hub-  |701 bis 800] — — | 20bis 550 | 12 bis 330 | 6 bis 180 | 24 bis 750 | 16 bis 500 | 8 bis 250 [30 bis 1140] 20 bis 760 | 10 bis 300
LECP6 LEg.P1 dls[’rl:;ls] bereich |801 bis 900| — — - - - 24 bis 610 | 16 bis 410 | 8 bis 200 | 30 bis 930 | 20 bis 620 | 10 bis 300
901 bis 1000 - — — — — 24 bis 500 | 16 bis 340 | 8 bis 170 | 30 bis 780 | 20 bis 520 | 10 bis 250
1001 bis 1100 — — — — — — — — 30 bis 660 | 20 bis 440 | 10 bis 220
a 1101 bis 1200 - - - - - - - - 30 bis 570 | 20 bis 380 | 10 bis 190
[
= bis 500 | 10 bis 500 | 5 bis 250 | 20 bis 1000 | 12 bis 500 | 6 bis 250 [24 bis 1200| 16 bis 500 | 8 bis 250 | 30 bis 500 | 20 bis 500 | 10 bis 250
< 501 bis 600 — - 20 bis 900 | 12 bis 500 | 6 bis 250 (24 bis 1200| 16 bis 500 | 8 bis 250 | 30 bis 500 | 20 bis 500 | 10 bis 250
§ Anm.2) 601 bis 700| — — 20 bis 630 | 12 bis 420 | 6 bis 230 |24 bis 930 | 16 bis 500 | 8 bis 250 |30 bis 500 | 20 bis 500 | 10 bis 250
a8 i::::::i’r“ | Geschwin- | Hub- 701 bis 800] — - 20 bis 550 | 12 bis 330 | 6 bis 180 |24 bis 750 | 16 bis 500 | 8 bis 250 | 30 bis 500 | 20 bis 500 | 10 bis 250
% LECPA ¥ ﬁﬁ::;‘s] bereich (801 bis 900 — — — — — 24 bis 610 | 16 bis 410 | 8 bis 200 | 30 bis 500 | 20 bis 500 | 10 bis 250
g 901 bis 1000 — — — - - 24 bis 500 | 16 bis 340 | 8 bis 170 | 30 bis 500 | 20 bis 500 | 10 bis 250
§ 1001 bis 1100 - — — — — - — — 30 bis 500 | 20 bis 440 | 10 bis 220
= 1101 bis 1200 — — — — — — — — 30 bis 500 | 20 bis 380 | 10 bis 190
max. Beschleunigung/Verzogerung [mm/s?] 3000
Positionier- Grundausfiihrung 40,02
Wiederholgenauigkeit [mm]  |prizisionsausfiirung +0,015 (Steigung H: +0,02)
Grundausfihrun max. 0,1
Hysterese [mm] Anm-3) — " ! )
Prézisionsausfiihrung max. 0,05
Steigung [mm] 10 5 20 | 12 | 6 | 24 | 16 | 8 | 3 | 20 [ 10
StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2] Anm. 4) 50/20
Funktionsweise Kugelumlaufspindel (LEFSO), Kugelumlaufspindel + Riemen (LEFSCI}Y)
Flihrungsart Linearfihrung
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
§ | MotorgréBe 028 042 | 056,4
§ Motor Schrittmotor
E Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
=
'§ | Nennspannung [V] 24VDC £10 %
£ | Leistungsaufnahme [W] Anm. 5) 22 38 50 100
é Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand [W] A-6) 18 16 44 43
i | max. momentane Leistungsaufnahme [W] A™m.7) 51 57 123 141
g 2 Ausfiihrung Anm.8) spannungsfreie Funktionsweise
2 5| Haltekraft [N] 20 39 47 | 78 | 157 72 [ 108 [ 216 75 | 113 | 225
E.‘_g' Leistungsaufnahme [W] Anm.9) 2,9 5 5 5
8= Nennspannung [V] 24VDC +10 %
Anm. 1) Bitte setzen Sie sich mit SMC fiir Nicht-Standardhibe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
Anm. 2) Die Geschwindigkeit ist abhéngig von der Controller-/Endstufen-Ausfiihrung und der Nutzlast. Details siehe ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm
(Fihrung)” auf den Seiten 26 und 27.
Wenn die Kabelldnge 5 m uberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab.
Anm. 3) Richtwert zur Fehlerkorrektur im reziproken Betrieb.
Anm. 4) StoB3festigkeit: 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. 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 wahrend 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 fur die Wahl der
Spannungsversorgung verwendet werden.
Anm. 8) Nur mit Motorbremse
Anm. 9) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Leistungsaufnahme fiir die Motorbremse.
39
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffilhrung .
Kugelumlaufspindel Serie L E FS

Technische Daten

Servomotor
Modell LEFS16A LEFS25A
Hub [mm] Anm. 1) 50 bis 500 50 bis 800
Nutzlast Anm. 2) horizontal 7 10 5 11 18
[kg] vertikal 2 4 1 2,5 5
2 Geschwindigkeit [mm/s] A"™-2) | 1 bis 500 1 bis 250 2 bis 800 2 bis 500 1 bis 250
£ | max. Beschleunigung/Verzogerung [mm/s?] 3000
5: Positionier- Grundausfiihrung +0,02
E Wiederholgenauigkeit [mm] | Prizisionsausfiitrung +0,015 (Steigung H: +0,02)
S Hysterese Am-3) Grundausfiihrung max. 0,1
% [mm] Prizisionsausfihrung max. 0,05
2 | Steigung [mm] 10 | 5 | 20 | 12 | 6
§ StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s?] Anm-4) 50/20
F | Funktionsweise Kugelumlaufspinde!l (LEFSCI), Kugelumlaufspindel + Riemen (LEFSCI])
Flihrungsart Linearflihrung
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
5 | MotorgréBe 028 042
S Motorleistung [W] 30 36
% Motor Servomotor
E Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)/Z-Phase
8 Nennspannung [V] 24VDC £10 %
g Leistungsaufnahme [W] Anm.5) 63 | 102
£ | Standoy-Leistungsaufnahme im Betrigbszustand [W] A6 horizontal 4/vertikal 9
o max. momentane Leistungsaufnahme [W] A"n.7 70 | 113
g «| Ausfiihrung Anm.8) spannungsfreie Funktionsweise
S § [ Haltekraft [N] 20 39 47 78 157
_‘gé Leistungsaufnahme [W] Anm.9) 2,9 5
8= Nennspannung [V] 24VDC +10 %

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

Anm. 2) Details siehe ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fihrung)" auf Seite 28,
Wenn die Kabellange 5 m Uberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab.

Anm. 3) Richtwert zur Fehlerkorrektur im reziproken Betrieb.

Anm. 4) 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. 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 wahrend 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 fiir die Wahl der Spannungsversorgung verwendet
werden.

Anm. 8) Nur mit Motorbremse.

Anm. 9) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Leistungsaufnahme fiir die Motorbremse.

Modellauswahl

LEFS

|

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

LECA6
LECP6

LEC-G

]‘ LECPA ‘ LECP1

AC-Servomotor
[ LEFS

LEFB

LEFG ‘ LECSO ‘ |

eH

Produktspezifische

Gewicht

Serie LEFS16
Hub [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Produktgewicht [kg] 0,83/0,90|0,98(1,05(1,13[1,20|1,28|1,35|1,43|1,50
ausétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0,12

Serie LEFS25
Hub [mm)] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
Produktgewicht [kg] 1,70 11,84 [ 1,98 | 2,12 2,26 | 2,40 | 2,54 | 2,68 | 2,82 | 2,96 | 3,10 | 3,24 | 3,38 | 3,52 | 3,66 | 3,80
ausétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0,26

Serie LEFS32
Hub [mm)] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000
Produktgewicht [kg] 3,15(3,35|3,55 (3,75 | 3,95 | 4,15 |4,35| 4,55 | 4,75 | 4,95 | 5,15 | 5,35 | 5,55 | 5,75 | 5,95 | 6,15 | 6,35 | 6,55 | 6,75 | 6,95
ausétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0,53

Serie LEFS40
Hub [mm)] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 |1000 |1100 | 1200
Produktgewicht [kg] 5,37 |5,65|593|6,21|6,49|6,77|7,15|7,33|7,61|7,89|8,17|8,45|8,73|9,01 (9,29 |9,57|9,85|10,13(10,69(11,25
ausétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0,53

sSVC 40

N

Sicherheitshinweis
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Serie LEFS

Konstruktion: Motor Axial-Ausfuhrung

LEFS16, 25, 32

A—

!
i

.

1]

o\ oo

1

. } |
© 0 O -

3 4 @) (0 ®

A

= : B L /R i - e @

T T [
==mE=rik -
! ! a 1 . o
A— I

T
|

£

inl

D
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.
1 | Gehéuse Aluminiumlegierung eloxiert 11 | Motorflansch Aluminiumlegierung beschichtet
Fiihrung — 12 | Kupplung —
Kugelumlaufspindel —_ 13 | Motorabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert
4 Wellenschaft |LEFS16, 25, 32 - 14 | Endabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert
Distanzstiick |LEFS40 15 | Motor —
5 | Schlitten Aluminiumlegierung eloxiert 16 | Abdichtung Kabel NBR
6 | Abdeckung Aluminiumlegierung eloxiert 17 | Befestigung Schutzband rostfreier Stahl
7 | Schutzband-Niederhalter | synthetischer Kunststoff 18 | Staubschutzband rostfreier Stahl
8 |Gehéduse A Aluminiumdruckguss beschichtet 19 | Dichtungsmagnet —
9 |Gehduse B Aluminiumdruckguss beschichtet 20 | Lager —
10 |Lager-Befestigung Aluminiumlegierung 21 | Lager —
41
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel

Konstruktion: parallele Motorausfiihrung

Serie LEFS

® ® i
©
@ >
D-D 1 mit Motorbremse
U HA —P
L
- A E&:@
H
‘3 1 1 .\\ —’
Stiickliste
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.
1 |Gehéuse Aluminiumlegierung eloxiert 15 |Abdeckplatte Aluminiumlegierung beschichtet
2 |Fiihrung — 16 |Schlitten-Zwischenstiick | Aluminiumlegierung |beschichtet (nur LEFS32)
3 | Kugelumlaufspindel, Welle — 17 |Motor —
4 | Kugelumlaufspindel, Mutter — 18 |Motorabdeckung synthetischer Kunststoff
5 |Schlitten Aluminiumlegierung eloxiert 19 |Motorabdeckung mit Bremse | Aluminiumlegierung eloxiert
6 |Abdeckung Aluminiumlegierung eloxiert 20 |Befestigung Schutzband rostfreier Stahl
7 |Schutzband Niederhalter | synthetischer Kunststoff 21 |Staubschutzband rostfreier Stahl
8 |Gehéuse A Aluminiumdruckguss beschichtet 22 |Lager —
9 |Gehéuse B Aluminiumdruckguss beschichtet 23 |Lager —
10 |Lager-Befestigung Aluminiumlegierung
11 |Abdeckung Aluminiumlegierung beschichtet Ersatzteile /Riemen
12 |Riemenscheibe Aluminiumlegierung Nr. GroBe Bestell N.
13 |Riemenscheibe Aluminiumlegierung 16 LE-D-6-1
14 25 LE-D-6-2
32 LE-D-6-3
40 LE-D-6-4

'\
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Modellauswahl

LEFS

Servomotor / Schrittmotor

AC-Servomotor

LEFB

LEFG ‘ LECSO ‘ |

eH

Produktspezifische
Sicherheitshinweis

|



Serie LEFS

Abmessungen: axialer Motor

LEFS16
3Hg (3%
nxoss  ~-2elf)
< Tiefe 3
<rI T T T T al
(8]
[ 100 8
D x 100 (= E) F
B
L Kabelldnge ~ 250
(37) A (Schlitten-Verfahrweg) Anm- 2) 37
7 || @ Hub 2[4 (110) 24) 65
412 [Ausgangsposition] A"-4) - Ausgangsposition A™™-3) 2[4] |
T i T T Motorkabel (2 x @5)

RS
Schrittmotor Servomotor  Motoroption: mit Motorbremse Gewindefiefe 7
(F.G. Masseanschluss)
(152) Kabellange ~ 250
15 15 65
L] L]
Motorbremsenkabel (@3,5)
@3H9(+8'025) (72)
Gehausemontage A 1) Tiefe 3 40
Bezugsebene 4xM4x07 24 w
J—\‘ Gewindetiefe 6,4 «
ﬁ 0 s s | a i
b . . !
of wf Il.3He (8%
g @ Tiefe 3
Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fir
Gehadusemontage montieren, stellen Sie die Hdéhe der
gegenlberliegenden Flache bzw. des Pins aufgrund der R-Anfrdsung
auf min. 2 mm ein (empfohlene H6he 5 mm).
Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er
zuriick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am
Schlitten angebrachte Werkstlick nicht die Werkstiicke und Anlagen im
Umfeld des Schlittens behindert.
Anm. 3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition.
Anm. 4) Die Zahl in [ ] zeigt an, wenn die Richtung der Rickkehr zur
Ausgangsposition gedndert wurde.
Abmessungen [mm]
L
Modell ofine Motorbremse | mit Motorbremse A B o D E F
LEFS16-500] 247 289 56 130 4 — — 15
LEFS161-1000]| 297 339 106 180 4 — —
LEFS160-15000| 347 389 156 230 4 —
LEFS161-2000]| 397 439 206 | 280 6 2 200
LEFS16[1-250(1| 447 489 256 330 6 2 200
LEFS16[1-300(1| 497 539 306 380 8 3 300 40
LEFS1601-3501| 547 589 356 | 430 8 3 300
LEFS16(1-400C1| 597 639 406 | 480 10 4 400
LEFS160-45001| 647 689 456 530 10 4 400
LEFS160-500C1| 697 739 506 580 12 ) 500
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Abmessungen: axialer Motor

Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffilhrung
Kugelumlaufspindel

Serie LEFS

LEFS25
3Ho (*§%°
nxo45 7| Tiefe 3
© | | _ | |
<
| 120 10
D x 120 (=E) F
B
L Kabelldnge = 250
(52) A (Schlitten-Verfahrweg) Anm- 2) 52 58
10 (56) [54] Hub 541(56)] (115,5) (2,4) 65
™ — 38
412] Ausgangsposition] A4 Ausgangsposition A"™-3) 214]
O 1" T I Motorkabel (2 x @5)
0 0
o ,ﬁ i E S
<4 ©
o
o ¥ 6
™ - M4 x 0,7
Schrittmotor Servomotor Motoroption: mit Motorbremse Gewindetiefe 8
(160,5) Kabellange = 250 (F.G. Masseanschluss)
15 15 65
-
= P
B
5 = e
Motorbremsenkabel (93,5)
@3H9 (%) (102)
Gehausemontage Anm. 1) Tiefe 3 64
Bezugsebene 4xM5x08 45
—qﬁ Gewindetiefe 8,5 3
| ) = ® . % = =
. _ == _
Ml
H ) ® 3 - ﬂ_ﬁ—ﬂl_
3 ln-| +0,025
wl ol || 3Ho (8%)
Tiefe 3
Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fir
Gehdusemontage montieren, stellen Sie die Hoéhe der
gegenuberliegenden Flache bzw. des Pins aufgrund der
R-Anfrasung auf min. 3 mm ein (empfohlene Héhe 5 mm).
Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn
er zurlick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das
am Schlitten angebrachte Werkstick nicht die Werkstiicke und
Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert.
Anm. 3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition.
Anm. 4) Die Zahl in [ ] zeigt an, wenn die Richtung der Riickkehr zur
Ausgangsposition gedndert wurde.
Abmessungen [mm]
L
Modell one Motoremse it Motorbremse| - = L D E F
LEFS25[1-5000 | 285,55 | 330,5 56 160 4 — — 20
LEFS25[1-1000] | 335,5 | 380,5 | 106 210 4 — —
LEFS25[1-1500] | 385,5 | 430,5 | 156 260 4 — —
LEFS25[1-2000] | 435,5 | 480,5 | 206 310 6 2 240
LEFS25[1-2500] | 485,5 | 530,5 | 256 360 6 2 240
LEFS25[1-300C] | 535,5 | 580,5 | 306 410 8 3 360
LEFS25(1-350(1 | 585,5 | 630,5 | 356 460 8 3 360
LEFS25(1-400(] | 635,5 | 680,5 | 406 510 8 3 360
LEFS25(1-450(] | 685,5 | 730,5 | 456 560 10 4 480 35
LEFS25[1-5000] | 735,5 | 780,5 | 506 610 10 4 480
LEFS25[1-550(] | 785,5 | 830,5 | 556 660 12 5 600
LEFS25[1-600C] | 835,5 | 880,5 | 606 710 12 5 600
LEFS25[1-650C] | 885,5 | 930,5 | 656 760 12 5 600
LEFS25[1-700] | 935,5 | 980,5 | 706 810 14 6 720
LEFS25[1-750(1 | 985,5 | 1030,5 | 756 860 14 6 720
LEFS25[1-800[1 | 10355 | 1080,5 | 806 910 16 7 840
44

% S\NC

Modellauswahl

LEFS

|

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

LECA6
LECP6

LEC-G

]‘ LECPA ‘ LECP1

” LEFS

AC-Servomotor

LEFB

LEFG ‘ LECSO ‘ |

eH

Produktspezifische
Sicherheitshinweis

|



Serie LEFS

Abmessungen: axialer Motor

LEFS32

Motorkabel (2 x @5)

__5H9 (8%%)
NX055 o Tiefe 5
o — i A[EEG
©| A T T
150
D x 150 (= E) 15
B 15
Kabellange = 250
70 (62) A (Schlitten-Verfahrweg) A 2) 62
48 10 || (66)[64 Hub 64 (66)] (142) 24) 65
| 4 [2] ||\ [Ausgangspostion] 9 stegain™ 7] 2 [4]
LO_ L 2 ST T T 1 W
L
INEE] o
75 e
M4 x 0,7 ~

Gewindetiefe 8 (F.G. Masseanschluss)

Schrittmotor Servomotor

15 15
Dﬂ%—_’o Eﬁz—_'o [
& «
o <
Y [
20 24

Gehausemontage A 1)

Bezugsebene

Motoroption: mit Motorbremse

(194) Kabellénge = 250

@5H9 (5°%)

Tiefe 5 (122)
4 x M6 x 1 70
Gewindetiefe 9,9 42 3
© = 3

65

Motorbremsenkabel (&3,5)

Tiefe 5

Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage
montieren, stellen Sie die Héhe der gegeniberliegenden Flache bzw. des Pins
aufgrund der R-Anfréasung auf min. 3 mm ein (empfohlene Hohe 5 mm).

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

Anm. 3) Position nach der Rickkehr zur Ausgangsposition.

] zeigt an, wenn die Richtung der Ruckkehr zur Ausgangsposition

Anm. 4) Die Zahl in [
geandert wurde.

45

N

m—

Abmessungen [mm]
L

e ohne Mofoorems mit Motorbremse| = n = E
LEFS32[1-5001 332 384 56 180 4 — —
LEFS32[1-100C] 382 434 | 106 230 4 — —
LEFS32[1-150C] 432 484 156 280 4 — —
LEFS32[1-200C] 482 534 | 206 330 6 2 300
LEFS32(1-2500] 532 584 | 256 380 6 2 300
LEFS32[1-300C] 582 634 | 306 430 6 2 300
LEFS32[1-3500] 632 684 | 356 480 8 3 450
LEFS32[1-4000] 682 734 | 406 530 8 3 450
LEFS321-4500] 732 784 | 456 580 8 3 450
LEFS321-5000] 782 834 | 506 630 10 4 600
LEFS32[1-550C] 832 884 | 556 680 10 4 600
LEFS32[1-600C] 882 934 | 606 730 10 4 600
LEFS32[1-650C] 932 984 | 656 780 12 5 750
LEFS32[1-7000] 982 | 1034 | 706 830 12 ) 750
LEFS32[1-750C] | 1032 | 1084 | 756 880 12 5 750
LEFS32[1-800[1 | 1082 | 1134 | 806 930 14 6 900
LEFS32[1-850(1 | 1132 | 1184 | 856 980 14 6 900
LEFS32[1-900C1 | 1182 | 1234 | 906 | 1030 14 6 900
LEFS32[1-950(1 | 1232 | 1284 | 956 | 1080 16 7 1050
LEFS32[1-1000C1| 1282 | 1334 | 1006 | 1130 16 7 1050

SVMC



Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffilhrung .
Kugelumlaufspindel Serie L E FS

E
g
Abmessungen: axialer Motor —
-
LEFS40 n
nx 26,6 6H9 ('0°%) e
| || Tiefe® =
= - = é -
o 1 i :
| — 3
| 150 15 “g
D x 150 (= E) 60 £
B s|m
di
|
L Kabellange = 250
(86) __ A Schiitten-Verfahrweg Am-2) 86
13 | | (90) [88] Hub 88[(90)] (165) (3,1) % —
[Ausgangs-  Ausgangs-
412 >J e 2[4] ) 65 61 ©0©
osition] A-4) - position A .<— 5 <o
.F” I ——] N — ] 08
i @ w
| ] N I 1
oo| ®© Motorkabel (2 x @5 5'
- ©
B M4 x 0,7 S
Gewindetiefe 8 6
Schrittmotor Servomotor Motoroption: mit Motorbremse (F.G. Masseanschluss) w
(214) Kabelldnge = 250 -
15 65
20 IS — E
Ea 8 g o
Motorbremsenkabel (33,3) Ll
20 Motorkabel (2 x @5) -l
®6H9(+8,030) (170) I
Tiefe 7 <L
3 . 106
Gehausemontage "™ " 4 x M8 x 15 _ o
—qﬁ Gewindetiefe 13 \rﬂ—l 3 (&)
Hif_ <% [ w
Hie o= R $ —(
N ~ 6H9 (*3°%)
Tiefe 7 (2]
L
17}
Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene -
fir Gehdusemontage montieren, stellen Sie die Héhe der S
gegenuberliegenden Flache bzw. des Pins aufgrund der g
R-Anfrasung auf min. 3 mm ein (empfohlene Héhe 5 mm). g —
Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen Abmessungen mm] |3
kann, wenn er zurlick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen L S
Sie sicher, dass das am Schlitten angebrachte Werkstiick Modell T — T A B n D E <
nicht die Werkstlicke und Anlagen im Umfeld des Schlittens AL L W m
behindert. LEFS400-15000 506 | 555 156 | 328 4 — 150 LL
Anm. 3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition. LEFS4001-20007 556 | 605 | 206 | 378 6 2 300 H
Anm. 4) Die Zahl in [ ] zeigt an, wenn die Richtung der Riickkehr LEFS400-2500] 606 655 256 428 6 2 300
zur Ausgangsposition geandert wurde. LEFS400-3000] 656 705 306 478 6 2 300
LEFS400-35000 706 755 356 528 8 3 450 [
LEFS4001-4000] 756 805 406 578 8 3 450 T
LEFS400-4500] 806 855 456 628 8 3 450 7))
LEFS40(1-5000] 856 905 506 678 10 4 600 (&)
LEFS400-5500] 906 955 556 728 10 4 600 Ll
LEFS4001-600C] 956 | 1005 606 778 10 4 600 -
LEFS400-6500] 1006 | 1055 656 828 12 5 750
LEFS4001-7000] 1056 | 1105 706 878 12 5 750 (I.E
LEFS400-75000 1106 | 1155 756 928 12 5 750 w
LEFS40C1-8000] 1156 | 1205 806 978 14 6 900 -
LEFS400-8500] 1206 | 1255 856 | 1028 14 6 900 L—
LEFS4001-9000] 1256 | 1305 906 | 1078 14 6 900 5 g
LEFS4001-9500] 1306 | 1355 956 | 1128 16 7 1050 :‘§_ £
LEFS4001-1000C] | 1356 | 1405 | 1006 | 1178 16 7 1050 % £
LEFS4001-1100C] | 1456 | 1505 | 1106 | 1278 18 8 1200 £3
LEFS4001-1200C1 | 1556 | 1605 | 1206 | 1378 18 8 1200
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Serie LEFS

Abmessungen: paralleler Motor

LEFS16
Stecker
! Motorkabel =~ Motorbremsenkabel!
20 15
| Schrittmotor ]| !
B 8
15
D x 100 (= E) F : .
100 3H9 ("5%%°) Servomotor <
nx gs’s Tiefe 3
3 i - I ﬂ o - - - - N
3 % 73 4 Motor-Einbaulage: linke Seite parallel Motor-Einbaulage: rechte Seite parallel
= LEFS16LO LEFS16RC]
| =———_y 775 775
1 Nl g é °© 1 ° E | N :
(0\8 (] o - 5= (S} s))
7| . (87) A (Schlitten-Verfahrweg) Anm-2) 37 29,5
(41) [39] Anm-4) Hub 39 [(41)] Am. 4)
(4) [2] Anm- 4) [Ausgangs- Ausgangs- 2 [4] Anm. 4) (75) . (383) 40
position] Anm-4)  position AnM. 3)
ol 9
e sy i —T
D
[2)
i @,
M4 x 0,7
Gewindetiefe 7
(F.G. Masseanschluss)
mit Motorbremse: LEFS1611-[1B
1 Motorkabel 1
@3H9 (*8'025) 8 (2 x @5)
Tiefe 3 9 y 3 9 8 8
4xM4x0,7 (80.5) @4 5 - 2 of
Gewindetiefe 6,4 66,5 § 1} £
Gehausemontage 7 g T
Bezugsebene Anm- 1) < =] & § (121,9)_ (2,4) & 8
3| S & o : 3| |_cos VN S
—_————aa S S [z 7
- L | ©
[Tl N —
i ma = Motorbremsenkabel
} 3 ! ﬁ:l 0 % (@3,3) H
3H9 (*5°%) | E:l cee
Tiefe 3 L2_4.
40
(72)

Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene ~ Abmessungen [mm]
fur Gehdusemontage montieren, stellen Sie die H6he der Modell L A B n D E F
gegeniberliegenden Flache bzw. des Pins aufgrund der R- LEFS160-50C] 166,5 56 130 4 — — 15
Anfrasung auf min. 2 mm ein (empfohlene H6he 5 mm). LEFS160000-10001 | 2165 | 106 180 4 — —

Aom-2) Aosand, et dessen der Solter sh boweger  LEFSTAOIC-1500 | aves | 150 | 20 | 4 | —

Sie sicher, dass das am Schlitten angebrachte Werkstlck LEFS16L10)-2000] | 316,5 206 280 6 2 200
nicht die Werkstticke und Anlagen im Umfeld des LEFS16L10)-2500] | 3665 | 256 330 6 2
Schlittens behindert. LEFS1600-300C] | 416,5 | 306 380 8 3 300 40

Anm. 3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition. LEFS160101-350C] | 466,5 | 356 | 430 8 3

Anm. 4) Die Zahl in [ ] zeigt an, wenn die Richtung der Rickkehr LEFS1610J-400C] | 516,5 | 406 480 10 4 400
zur Ausgangsposition geéndert wurde. LEFS16[11-4501 | 566,5 | 456 530 10 4

LEFS16[11-500C1 | 616,5 | 506 580 12 5 500
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffilhrung
Kugelumlaufspindel

Serie LEFS

E
g
Abmessungen: paralleler Motor —
-
LEFS25R Stecker 0
Motorkabel  Motorbremsenkabel h
: : S
15 o=
! Schrittmotor &| ! %
B 10 ey
D x 120 (= E) F 15 £
40,025 | | £
120 'IS':-:?e( 30 ) Servomotor Q 2lm
n x 94,5 L S
: o |
© ! ] ! ~ =
< i . » o o . R
= Motor-Einbaulage: linke Seite parallel Motor-Einbaulage: rechte Seite parallel
= LEFS25LC] LEFS25RC] | —
N 106 106 2&
I 4° e | [ s é I 88
H N| © H - O N~
<| < 3 = | <
e e ® ® =1
10 (52) _ A (Schlitten-Verfahrweg) Anm-2 52 40,5 (O]
(56) [54] Anm- 4) Hub 54 [(56)] Am. 4) (_I)
(4) [2] Anm-4) [Ausgangs- Ausgangs- 2 [(4)] Anm- 4) 58 |__|IJ
it nm. ition Anm. 3)
position] A 4)|Q pognon m. (7.5) (46) 38
[oe) <
T | p— » - 3
[=2) —~
HE:(LN P = o
I Y
7 2
M4 x 0,7 5 © -l
Gewindetiefe 8 -
(F.G. Masseanschluss)
° mit Motorbremse: LEFS250103-[1B E
é T T O
Motorkabel = : Motorkabel . 11}
o3H9 (5% (2 x 05) h (2 x 05) - |
Tiefe 3 (85) @4 B . 8 8 g —
4xM5x0,8 (68.5) A{H g , & ° !
Gewindetiefe 8,5 7 < i i = i
Bezugsebene fir Gehdusemontage Anm- 1) o ] E 5 (125,5) Jﬂ" 24 & % H_)
. is) > © 3 (109) ) w
2 ' Sy |7 <7 ' -l
i o < 5
B B 3 — 5
[ —o — — Motorbremsenkabel IS
f 0 = (035) S =
+0,025 @ : : &
oo (9 | | L— ;
Tiefe 3 45 o o o <<
m
64 -- - - - - Lulj
102 Abmessungen [mm] -
Modell L A B n D E F
LEFS25[1(1-50[] 210,5 56 160 4 — — 20
LEFS25010]-100C] | 260,5 | 106 210 4 — — ———
LEFS25000-15000 | 310,5 | 156 | 260 4 | — — ‘%
LEFS25[1(1-200] | 360,5 | 206 310 6 2 240 o
LEFS2501(1-25001 | 410,5 | 256 360 6 2 240 w
Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene LEFS2500]-3000) | 4605 | 306 il 8 3 360 —
fur Gehdusemontage montieren, stellen Sie die Hohe der LEFS250101-3500 | 5105 | 356 460 8 3 360
gegeniiberliegenden Flache bzw. des Pins aufgrund der _LEFS250001-4000] | 560,5 | 406 | 510 8 3 360 (I.E
R-Anfrasung auf min. 3 mm ein (empfohlene Héhe 5 mm). LEFS25011-45000 | 610,5 | 456 | 560 10 4 480 35 w
Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann,  LEFS25C11-500C] | 660,5 | 506 610 10 4 480 |
wenn er zurlick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie  LEFS25[1[1-5501 | 710,5 | 556 660 12 5 600
sicher, dass das am Schlitten angebrachte Werkstuck nicht ~LEFS25]1-600] | 760,5 | 606 710 12 5 600 =3
dielWerkstl’]cke und Anlagen im Umfeld des Schlittens LEFS25011-6500] | 810,5 | 656 760 12 5 600 % é
A 3) e e Rdekker zur A " LEFS25011-7000] | 8605 | 706 | 810 | 14 | 6 | 720 =2
nm. 3) Position nach der Rtickkehr zur Ausgangsposition. LEFS250101-75007 | 910,5 | 756 | 860 | 14 6 720 g2
Anm. 4) Die Zahl in [ ] zeigt an, wenn die Richtung der Ruickkehr zur LEFS2 =&
Ausgangsposition gedndert wurde. 500-80007 | 9605 806 910 16 7 840
48
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Serie LEFS

Abmessungen: paralleler Motor

LEFS32R Motor-Einbaulage: linke Seite parallel
B 15 LEFS32L0
D x 150 (= E) 15 ; -- - ~-—
150 5H9 (+g,030 132,5
Nn x 95,5 Tiefe 5 ® ®
. EEES
8 - - -4 ® (]
— Motor-Einbaulage: rechte Seite parallel
- LEFS32RO
- ' 1325 '
=
@ @
L l % 3lal i
10 (62) A (Schiitten-Verfahrweg) Am. 2 62 55 & &
(66) [64] Anm- 4) Hub 64 [(66)] A 4 - - - ]
4 [2] Anm- 4) [Ausgangs-  Ausgangs- 2 [4] Anm. 4
position] Am- 4) - position An™- 9
i :%E:l E.h:m ' © "—l

o) [32)
%) ©
~ Gewindetiefe 8 7 5
(F.G. Masseanschluss) ——
mit Motorbremse: LEFS3211-(1B
8 Motorbremsenkabel :
@5H9 (5°%°) Votorkabel = ! (23,5)
Tiefe 8 (Senkungstiefe 3) Motorkabel < Motorkabel
4xM6 X1 2x29) 3 (2 x 25)
94 2,4 =4 1
Gewindetiefe 12,5 (Senkungstiefe 3) 24 24 = ! \ 8 S| i
(73,5) 2 ' . =
: = & o
. 1 0 0 =
Bezugsebene fir ! ) [ © <
Gehdusemontage Anm- 1) ) 2 (137), (24) g
o — H < _BHJ s
= - = © b a 2 (116,5) i
e SAmp. S
- _+ ! - < — ™) !
M : S
oy O S 7
') 5
i — ° o
5H9 (+g,oso [ I :
n . " i L
Tiefe 8 (Senkungstiefe 3) 42 = o Q
70 . . _ :
 Stecker (122) Abmessungen [mm]
- - - Modell L A B n D E
Motorkabel Motorbremsenkabel LEFS320000-500] 245 56 180 4 — —
20 15 : LEFS32000-10000 | 295 [ 106 | 230 4 [ — —
,__ ‘Cl LEFS32010-1500] 345 156 280 4 —
— - LEFS32[1-2000] | 395 | 206 | 330 6 300
- -- - LEFS3201-2500] 445 256 | 380 6 300
LEFS32011-300C] 495 306 | 430 6 300
LEFS320-350C] 545 356 | 480 8 450
LEFS32011-400C] 595 406 | 530 8 450
LEFS320-4500] 645 456 | 580 8 450

Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir
Geh&usemontage montieren, stellen Sie die Hb6he der
gegenlberliegenden Flache bzw. des Pins aufgrund der
R-Anfrasung auf min. 3 mm ein (empfohlene Héhe 5 mm).

Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann,
wenn er zurlck zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher,
dass das am Schlitten angebrachte Werkstlck nicht die
Werkstlicke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert.

Anm. 3) Position nach der Rickkehr zur Ausgangsposition.

Anm. 4) Die Zahl in [ ] zeigt an, wenn die Richtung der Rickkehr zur
Ausgangsposition gedndert wurde.
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LEFS320]1-500C] 695

506 | 630 10

LEFS3200-55000 745

556 | 680 10

LEFS3200-600C] 795

606 | 730 10

LEFS3200-650L1 845

656 780 12

LEFS3200-70000 895

706 830 12

LEFS3200-75000 945

756 880 12

LEFS3200-8000] 995

806 930 14

\l\lmmmmmm-h-h-bmmmmmm|
(o]
o
o

LEFS3200-8500] 1045 856 | 980 14 900
LEFS320-9000] 1095 906 | 1030 | 14 900
LEFS3201-9500] 1145 956 | 1080 | 16 1050
LEFS3210J-1000C1] 1195 | 1006 | 1130 | 16 1050

SVMC



Abmessungen: paralleler Motor

Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffilhrung
Kugelumlaufspindel

Serie LEFS

Motor-Einbaulage: linke Seite parallel

LEFS40R
B s LEFS40L0]
D x 150 (= E) 60 ' 153 i
150 6H9 (5% . =
Tiefe 6 I P I
i 33 F
~ ® ®
© . o=l -
~ - - ——
i Motor-Einbaulage: rechte Seite parallel
= = LEFS40RO
N x 26,6 | -- p ——
H 153
Z m ® @
! E 83| |
3 °
13 86 A (Schlitten-Verfahrweg) Anm-2) 86 62,4 _ _ ]
(90) [88] Anm-4) Hub 88 [(90)] Anm- 4 %0
(4) [2]Am-4) husgangs: oy Ausgangs- 2 [(4)] Anm-4) (7.5) 60 61
position] Anm-4 S,") % position Anm-3)
ToOy =
g 4l . S8
|| T 4 sl
ot
M4 x 0,7 8
Gewindetiefe 8
-- St “k -- (F.G. Masseanschluss)
ecker - - -- - --
Motorkabel Motorbremsenkabel mlt MotO(premse_:_LEFSLI_QDD-D__B
: 20 15 : : Motorkabel :
= 2x @5
9 (#x09) 8 9 g
3 n
o o o =3 o (0] H
(r0.0%0) H § ' o H _g :
Q6H9 (o’ ® o
Tele 7 (121,5) @4 2 5| uots) €D & 8
5 F_] g | 3| |05 FY SEI
4xM8x 1,25 = 20 8 <7 i
Bezugsebene fiir Gewindetiefe 13 — & —
Gehausemontage Anm- 1) ~] _
NS = ' '
= Motorbremsenkabel
s s = 3 | § =T===%=fjﬁr= Hescrren sl
\?—T—FW iz = ©: (9323)
] —|— ' | B : : | :
= _Q_LQ_QJ
© © — —
~I -- R - -- -
+0,030
eHo (5°) Abmessungen [mm]
Tiefe 7 60 Modell L A B [ n][D]J]E
106 LEFS40011-1500] 4034 | 156 | 328 4 — 150
(170) LEFS400101-200C] 4534 | 206 | 378 6 2 300
LEFS4000-25000 503,4 | 256 | 428 6 2 300
LEFS4000-3000] 5534 | 306 | 478 6 2 300
LEFS4000-3500] 603,4 | 356 | 528 8 3 450
Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fir tEEgzggg-zggg ggg’: 222 g;g g g 228
Gehausemontage montieren, stellen Sie die Hohe der gegen- - J
Uberliegenden Flache bzw. des Pins aufgrund der R-Anfrésung LEFS400101-50000 753,4 506 678 10 4 600
auf min. 3 mm ein (empfohlene Hohe 5 mm). LEFS40010-5500] 8034 | 556 | 728 | 10 4 600
Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, LEFS400101-600C] 853,4 | 606 | 778 | 10 4 600
wenn er zurlick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, LEFS40010J-650C] 9034 | 656 | 828 | 12 5 750
dass das am Schlitten angebrachte Werkstiick nicht die LEFS400-7000] 953,4 706 878 12 5 750
Werkstlicke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert. LEFS4000-7500] 1003,4 | 756 928 | 12 5 750
Anm. 3) Position nach der Rickkehr zur Ausgangsposition. LEFS40010-80001 1053,4 806 978 14 6 900
Anm. 4) Rie Zahl in ['t'] zeig} e;n, twenr‘; die Richtung der Ruckkehr zur LEFS400101-85001 1103.4 856 | 1028 14 ;) 900
usgangsposition geandert wurde. LEFS400101-9000] | 1153,4 | 906 | 1078 | 14 | 6 | 900
LEFS40011-950(1 | 1203,4 | 956 | 1128 | 16 7 1050
LEFS4001-10000J | 1253,4 | 1006 | 1178 | 16 7 1050
LEFS4001-11000J | 1353,4 | 1106 | 1278 | 18 8 1200
LEFS400C101-12000] | 1453,4 | 1206 | 1378 | 18 8 1200
50
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Modellauswahl

LEFS

|

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

LECA6
LECP6

LEC-G

]‘ LECPA ‘ LECP1

|| LEFS

AC-Servomotor

LEFB

LEFG ‘ LECSO ‘ |

eH

Produktspezifische

Sicherheitshinweis

|



Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffﬁhrung
Kugelumlaufsplndel

Servomotor

Serie 11-LEFS (¢ %

LEFS16, 25, 32, 40

Bestellschliissel

11-LEFSH B-(100 -

- &ééé 6 60 éé &» &.é

0 Prazision 9 GroBe 9 Motorausfiihrung
—_ Grundausfiihrung 16 verwendbare BaugréBen kompatible
H |Prazisionsausfihrun 25 Symbol|  Ausfiihrung Controller/
9 32 11-LEFS16 | 11-LEFS25 | 11-LEFS32 | 11-LEFS40 Endstufen
40 LECP6
— Schrittmotor (] ® ® ® LECP1
LECPA
i i A Servomotor ([ ] [ ] — — LECA6
0 Spindelsteigung [mm]
Symbol|11-LEFS16|11-LEFS25|11-LEFS32|11-LEFS40
A 10 12 16 20
B 5 6 8 10 AAChtung
[CE-konforme Produkte]
) Die Erflllung der EMV-Richtlinie wurde gepruft, 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 abhangig. Aus diesem Grund kann die Erfiillung
e Hub der EMV-Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter realen
u [mm] Betriebsbedingungen in Kundensystemen integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfillung der
50 EMV-Richtlinie fir das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen Uberprifen.
bis bis @) Fir die Ausflihrung mit Servomotor wurde die Erflllung der EMV-Richtlinie mit der Installation
1000 1000 eines Storschutzfilter-Sets geprift (LEC-NFA). Siehe Seite 77 fur weitere Informationen zum
- Storschutzfilter-Set. Siehe Bedienungsanleitung der Serie LECA fir Informationen zur
* Siehe Tabelle der anwendbaren Hiibe. ;
Installation.
[UL-konforme Produkte]
In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Controller/
Endstufen mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

Tabelle der anwendbaren Hiibe @: Standard [mm)]

Voden i 50 | 100|150 | 200 |250 |300 | 350|400 | 450 | 500 |50 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900|950 | 1000 Hu“beg:i'iff[ﬁ{m]
11-LEFS16 | © | ©¢ © © © o o o o o  —  —  — | —|—|—|—|—|—|— 50 bis 500
11-LEFS25 | © | ¢ ®© © | © o o o o o o o — | — | — | —|—|—|—|— 50 bis 600
11-LEFS32 | @ | ®© | ®© | ®©6 | ©6 © © © o o o o o o o o — | — | — | — 50 bis 800
11-LEFS40 | — | —  ©® | ©®© | ©6 © © o © o o o o o o o o o o o 150 bis 1000

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

Stiitzfiihrung/Serie LEFG >
Mit Stttzfuhrung far \ :
Werkstiicke mit groBem > —
Uberhang. &=

-
e

Antrieb und Controller/Endstufe werden zusammen als Paket verkauft.
Stellen Sie sicher, dass die Controller/Endstufen-Antriebs-Kombination korrekt ist.

<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte> [1 1'|.EFS16“'400 ‘

(D Uberpriifen Sie das Typenschild des Antriebs auf seine Modellnummer.

Diese stimmt mit Controller/Endstufe Gberein.
@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-/0-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). @ (B

= Siehe Bedienungsanleitung fir die Verwendung dieser Produkte. Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffilhrung .
Kugelumlaufspindel Serie 1 1-LEFS

Reinraum-Spezifikationen

@ Motoroption

0 Vakuumanschluss

@ Antriebskabel-Ausfiihrung+1

—_ ohne —_ links — ohne Kabel
B mit Motorbremse R rechts S Standardkabel*?
R: rechts R Robotikkabel (flexibles Kabel)

\

/& i&

«1 Das Standardkabel ist fur die Verwendung

@ Antriebskabellinge [m mit unbeweglichen Teilen vorgesehen.
e Kabol o= Wahlen Sie fur bewegliche Anwendungen
- ohne Kabe et ) das Robotikkabel.
1 1,5m 5 ; —: links #2 Nur fur die Motorausfiihrung ,Schrittmotor"
3 3m erhaltlich.
5 5m
8 8m”
A 0m @ controller-/Endstufen-Ausfiihrung’ @ v0-Kabellznge"
B 15m* — ohne Controller/Endstufe — ohne Kabel
C 20 m* 6N LECP6/LECA6 NPN 1 1,5m
* Fertigung auf Bestellung (nur Robotikkabel) 6P | (Ausfiihrung mit Schritidaten-Eingang) | PNP 3 3m*
Siehe Spezifikationen unter Anm. 2) auf den Seiten 53 1N LECP1°2 NPN 5 5m*2
und 54. 1P | (programmierfreie Ausfiihrung) | PNP #1 Wenn ,ohne Controller/Endstufe" fir Controller/
AN LECPA®2 3 NPN Endstufen-Ausfiihrungen gewéhlit wird, kann das I/
@ Controller/Endstufen-Montage AP | (Impulseingang-Ausfiihrung) | PNP 0O-Kabel nicht gewahlt werden. Siehe Seite 77 (fiir

Schraubenmontage

D

DIN-Schienenmontage”

«1 FUr Details Gber Controller/Endstufen und
kompatible Motoren siehe nachstehende

* DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte getrennt
bestellen.

Kompatible Controller/Endstufen

kompatible Controller/Endstufen.

x2 Nur fur die Motorausfiihrung ,Schrittmotor”
erhaltlich.

«3 Fr Impulssignale mit offenem Kollektor den
Strombegrenzungswiderstand (LEC-PA-
R-00) auf Seite 95 separat bestellen.

LECP6/LECAS), Seite 91 (flir LECP1) oder Seite 98
(ftir LECPA), wenn ein 1/0-Kabel erforderlich ist.

+2 Wenn ,Impulseingang-Ausfihrung® fiir Controller/
Endstufen-Ausfiihnrungen gewahit wird, kann der
Impulseingang nur als Differenzsignal verwendet
werden. Mit offenem Kollektor kénnen nur 1,5 m-Kabel
verwendet werden.

Modellauswahl

LEFS

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

LECA6
LECP6

LEC-G

]‘ LECPA ‘ LECP1

AC-Servomotor
[ LEFS

LEFB

LEFG ‘ LECSO ‘ |

eH

Ausfiihrung mit Schrittdaten- | Ausfiihrung mit Schrittdaten- | programmierfreie Ausfithrung | Impulseingang-Ausfiihrung
Eingang Eingang
Ausfiihrung
'y
4 s
Serie LECP6 LECA6 LECP1 LECPA
Werte Einaabe Der Betrieb (Schrittdaten) kann
Merkmale 9 ohne die Hilfe eines PCs oder einer Betrieb durch Impulssignale
Standard-Controller ) )
Teaching Box eingestellt werden.
kompatibler . .
Motor Schrittmotor Servomotor Schrittmotor
max. Zahl der Schrittdaten 64 Positionen 14 Positionen | —
Versorgungsspannung 24 VDC
Details auf Seite 69 69 | 85 | 91

O
:
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Produktspezifische
Sicherheitshinweis
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Serie11-LEFS

Technische Daten

Schrittmotor

Anm.
Anm.

Anm.
Anm.
Anm.
Anm.

Anm.
Anm.

53

Modell 11-LEFS16 11-LEFS25 11-LEFS32 11-LEFS40
Hub [mm] Anm. 1) 50 bis 500 50 bis 600 50 bis 800 150 bis 1000
Nutzlast Anm. 2) horizontal 9 10 20 20 40 45 50 60
[kg] vertikal 2 4 7,5 15 10 20 — 23
Geschwindigkeit [mm/s] A"m-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
o | max.Beschleunigung/Verzogerung [mmis?] 3000
-§ Positionier- Grundausfiihrung +0,02
& | Wiederholgenauigkeit[mm] Prézisionsausfiihrung +0,015
§ Hysterese A"m.3) | Grundausfiihrung max. 0,1
& | [mm] Prézisionsausfihrung max. 0,05
% Steigung [mm] 10 5 12 6 16 8 20 10
g StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s?] Anm-4) 50/20
§ Funktionsweise Kugelumlaufspindel
= | Fihrungsart Linearfihrung
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Reinraumklasse Anm-5) ISO Klasse 4 (ISO 14644-1)
Schmierfett | KugelumlaufspindelLinearfihrungsteil Fett geringer Partikelbildung
5 | MotorgréBe 028 042 56,4
é Motor Schrittmotor
E Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
f: Nennspannung [V] 24VDC £10 %
% Leistungsaufnahme [W] Anm.6) 22 38 50 100
é Standoy-Leistungsaufnahme im Betrigbszustand (W] A7 18 16 44 43
i3 | max momentane Leistungsaufnahme [W] A™n-8 51 57 123 141
§ o | Ausfiihrung Anm. 9) spannungsfreie Funktionsweise
Eé Haltekraft [N] 20 39 78 157 108 216 113 225
Eg Leistungsaufnahme [W] Anm.10) 2,9 5 5 5
2= Nennspannung [V] 24 VDC +10 %
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 Controller-/Endstufen-Ausfiihrung und der Nutzlast. Siehe ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm

(Fihrung)" auf Seite 33.
Wenn die Kabelldnge 5 m liberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab.

3) Richtwert zur Fehlerkorrektur im reziproken Betrieb.

4) 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.)

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

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

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

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

9) Nur mit Motorbremse

10) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Leistungsaufnahme fir die Motorbremse.

N



Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffilhrung .
Kugelumlaufspindel Serie 1 1-LEFS

Reinraum-Spezifikationen

Technische Daten

Servomotor
Modell 11-LEFS16A 11-LEFS25A
Hub [mm] Anm. 1) 50 bis 500 50 bis 600
Nutzlast Anm. 2) horizontal 7 10 11 18
[kg] vertikal 2 4 2,5 5
Geschwindigkeit [mm/s] Anm-2) 10 bis 500 5 bis 250 12 bis 500 6 bis 250
o | max. Beschleunigung/Verzogerung [mmis?] 3000
'é Pgsitionier- N Grundausfiihrung +0,02
< | Wiederholgenauigkeit [mm] | Prizisionsausfiirung 40,015
§ Hysterese Anm.3) Grundausfiihrung max. 0,1
& | [mm] Prizisionsausfihrung max. 0,05
% Steigung [mm] 10 5 12 6
g StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s?] Anm-4) 50/20
§ Funktionsweise Kugelumlaufspindel
= | Fihrungsart Linearflihrung
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Reinraumklasse Anm-5) ISO Klasse 4 (ISO 14644-1)
Schmierfett | KugelumlaufspindelLinearfihrungsteil Fett geringer Partikelbildung
< | MotorgrdBe 028 042
S | Motorleistung [W] 30 36
% Motor Servomotor
E Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)/Z-Phase
g Nennspannung [V] 24VDC +10 %
§ Leistungsaufnahme [W] Anm.6) 63 102
% Standby-Leistungsaufnahme im Betrigbszustand (W] -7 horizontal 4/vertikal 9 horizontal 4/vertikal 9
I | max. momentane Leistungsaufnahme [W] A1m.8) 70 113
§ 2 Ausfiihrung Anm-9) spannungsfreie Funktionsweise
2 5| Haltekraft [N] 20 39 78 157
E.‘g Leistungsaufnahme [W] Anm. 10) 2,9 5
8= Nennspannung [V] 24 VDC +10 %

Anm. 1) Bitte setzen Sie sich mit SMC fiir Nicht-Standardhibe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
Anm. 2) Details siehe ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fihrung)" auf Seite 34. Wenn die Kabellange 5 m Uberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab.
Anm. 3) Richtwert zur Fehlerkorrektur im reziproken Betrieb.
Anm. 4) StofBfestigkeit: 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. 5) Die Partikelbildungsrate schwankt je nach Betriebsbedingungen und Ansaugleitung. Siehe ,Kennlinie Partikelbildung" fur Details.
Anm. 6) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.
Anm. 7) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb wahrend des Betriebs in der Einstellposition angehalten wird.
Anm. 8) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann fiir die Wahl der Spannungsversorgung verwendet werden.
Anm. 9) Nur mit Motorbremse
Anm. 10) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Leistungsaufnahme fiir die Motorbremse.

Modellauswahl

LEFS

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

LECA6
LECP6

LEC-G

]‘ LECPA ‘ LECP1

AC-Servomotor
[ LEFS

LEFB

LEFG ‘ LECSO ‘ |

eH

Produktspezifische
Sicherheitshinweis

Gewicht
Serie 11-LEFS16
Hub [mm)] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Produktgewicht [kg] 0,83 (090|098 1,05 |1,13| 120 | 1,28 | 1,35 | 1,43 | 1,50
ausétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0,12
Serie 11-LEFS25
Hub [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600
Produktgewicht [kg] 1,701 1,84 | 1,98 | 2,12 | 2,26 | 2,40 | 2,54 | 2,68 | 2,82 | 2,96 | 3,10 | 3,24
ausétzliches Gewicht it Motorbremse [kg] 0,26
Serie 11-LEFS32
Hub [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
Produktgewicht [kg] 3,15 |3,35| 355|375 395 | 4,15 | 435|455 |4,75 | 495|515 | 535 | 555 | 5,75 | 595 | 6,15
ausétzliches Gewicht it Motorbremse [kg] 0,53
Serie 11-LEFS40
Hub [mm] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000
Produktgewicht [kg] 537 | 565|593 |6,21 |649 |6,77 | 7,15 | 7,33 | 7,61 | 7,89 | 8,17 | 8,45 | 8,75 | 9,01 | 9,29 | 9,57 | 9,85 | 10,13
asétzliches Gewicht it Motorbremse [kg] 0,53

SMVC 54
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Serie 11-LEFS

\}

Reinraum-Spezifikationen

Abmessungen: Kugelumlaufspindel
- -
11-LEF
3Ho ('§%°
nxoss  ~p2ielE)
< Tiefe 3
¢I\ T T T T
™, \
100 ]
D x 100 (= E) F
B
\ L Kabellénge = 250
(37) \ A (Schlitten-Verfahrweg) Anm- 2) 37 (110)
7 N esg| \ Hub 3911 (24) . 65 40
472 \y\usgangsposition] Anm. 4) Ausgangsposition Am-3) 214 27
[2] [4] o =
| I Motorkabel (2 x @5)
y ©
= : =] CRRdEC
IS 6,5 \Vakuumanschluss M5 x 0,8 x5 55
> M4 x 0,7
Gewindetiefe 7
. Motoroption: mit Motorbremse (F.G. Masseanschluss)
Schrittmotor  Servomotor
(152) Kabellange ~ 250
65
) L
¢ =
Motorbremsenkabel (93,5)
®3H9(+8'025) (72)
Gehausemontage Anm- 1) Tiefe 3 40
Bezugsebene 24 ©
\ B \l [
ﬁ 5 \\ 5 : 3 } u
<] v
33" o 3H9 +8,025
Tiefe 3
Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fir Gehdusemontage
montieren, stellen Sie die Héhe der gegeniiberliegenden Flache bzw. des Pins
aufgrund der R-Anfrasung auf min. 2 mm ein (empfohlene Héhe 5 mm).
Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen ger Schlitten sich bewegen\kann, wenn er zuriick zur
Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Schlitten angebrachte
Werkstlck nicht die Werksticke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert.
Anm. 3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition.
Anm. 4) Die Zahlin [ ] zeigt an, wenh die Richtung der Riickkehn zur Ausgangsposition
geandert wurde.
Abmessungen [mm]
L
Modell ohne Motorbrems | mit Motorbremse - = n v E g
11-LEFSY60-5000 | 247 | 289 56 | 130 4 — — 15
11-LEFS16[1-10000 | 297 339 106 180 4 — —
11-LEFS16[1-15000| 347 [ 389 | 156 | 230 4 —
11-LEFS16[1-200C] | 397 439 206 280 6 2 200
11-LEFS1603-25000| 447 | 489 | 256 | 330 6 2
11-LEFS161-30000 | 497 539 306 380 8 3 300 40
11-LEFS160-35000 | 547 589 356 430 8 3
11-LEFS16[1-400C] | 597 639 406 480 10 4 400
11-LEFS160-45001| 647 689 456 530 10 4
11-LEFS16[1-500] | 697 739 506 580 12 5 500
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffilhrung
Kugelumlaufspindel

Abmessungen: Kugelumiaufspindel

Serie 11-LEFS

Reinraum-Spezifikationen

11-LEFS25
(102)
Gehausemontage Anm- 1) 64
Bezugsebene 45 ©
_ _ | | (2]
[ e 3 @ x
i | .
H ] @ ® ®
3 ﬁu 3H9 (5%
Tiefe 3
L Kabelldnge = 250
(52) A (Schlitten-Verfahrweg) Anm- 2) 52 (115,5)
10 | | (9054 Hub 3466) (24) _ 65 58
412 [Ausgangsposition] A"m-4)  Ausgangsposition Anm- 3) 2 38
2] 2| o -2
T -] I Motorkabel (2 x @5) © o
R wlz L U5
== R
0l X 13,9 \ akuumanschluss Rc1/8 6
3 ZeHe \Max07
Gewindetiefe 8
Schritt-  Servo- Motoroption: mjt Motorbremse (F.G. Masseanschluss)
motor  motor (1606) Kabellange = 250
15 65
Gl ®
= I—
24 otorbremsenkabel (93,5)
3H9 (0%
n x 04,5 Tiefe 3
© | | | |
<
120 10
D x 120 (= E) F
B
Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fir
Gehausemontage montieren, stellen Sie die Hohe der gegenlberliegenden
Flache bzw. des Pins aufgrund der R-Anfradsung auf min. 3 mm ein
(empfohlene H6he 5 mm).
Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er
zurlick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am
Schlitten angebrachte Werkstuck nicht die Werkstlicke und Anlagen im
Umfeld des Schlittens behindert.
Anm. 3) Position nach der Rickkehr zur Ausgangsposition.
Anm. 4) Die Zahlin [ ] zeigt an, wenn die Richtung der Riickkehr zur Ausgangsposition
geandert wurde.
Abmessungen [mm]
L
e ome Motorrems mit Motorbremse = n - E -
11-LEFS25(1-5001 285,5 | 330,5 56 160 4 — — 2Q
11-LEFS25[1-100] | 335,5 | 380,5 | 106 210 4 — —
11-LEFS25(1-15000 | 385,5 | 430,5 | 156 260 4 — —
11-LEFS25[1-2000] | 435,5 | 480,5 | 206 310 6 2 240
11-LEFS25[1-25000 | 485,5 | 530,5 | 256 360 6 2 240
11-LEFS25[1-3000] | 535,5 | 580,5 | 306 410 8 3 360
11-LEFS25(1-350] | 585,5 | 630,5 | 356 460 8 3 360 35
11-LEFS25[1-400C] | 635,5 | 680,5 | 406 510 8 3 360
11-LEFS25(1-450C] | 685,5 | 730,5 | 456 560 10 4 480
11-LEFS25(1-500C1 | 735,5 | 780,5 | 506 610 10 4 480
11-LEFS25(1-5500 | 785,5 | 830,5 | 556 660 12 5 600
11-LEFS25[1-6000] | 835,5 | 880,5 | 606 710 12 5 600
56
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Modellauswahl

LEFS

|

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

LECA6
LECP6

LEC-G

]‘ LECPA ‘ LECP1

|| LEFS

AC-Servomotor

LEFB

LEFG ‘ LECSO ‘ |

eH

Produktspezifische
Sicherheitshinweis

|



Serie11-LEFS

Abmessungen: Kugelumlaufspindel

11-LEFS32

. _5H9 (8%

nNXx055 o Tiefe 5
= N
3 ; : %
150
D x 150 (= E) 15
B 15
L Kabellinge ~ 250
(62) A (Schlitten-Verfahrweg) Amm-2) 62 (142)
10 || (66)[64] Hub 41(69) (2,4) 65 70
42 [Ausgangs- Ausgangs- 2[4] s A8
“I™ position] -4 pasition A3 N 4
B | S | 1 | .| 0 I o
© * ~
o AN
oo 14,9 Vakuumanschluss \Motorkabel (2 x @5) 75
¥ Rc 1/8 ' M4 x0.7
Gewindetiefe 8
(F.G. Masseanschluss)
Schrittmotor Servomotor  Motoroption: mit Motorbremse
(194) Kabellénge ~ 250
15 15 65
[ :
o <
N o
20 24 Motorbremsenkabel (&3,5)
®5H91*8’°3°! (122)
Tiefe 5 70
Geh&ausemontage Anm. 1) 4x M6 x 1
Beﬂg% Gewindetiefe 9,9 \LA_Z.I I
— AEEE”—EF
0|
@ wl || sHe (0
Tiefe 5
Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene
fir Gehausemontage montieren, stellen Sie die Héhe der
gegenuberliegenden Flache bzw. des Pins aufgrund der
R-Anfrasung auf min. 3 mm ein (empfohlene Héhe 5 mm).
Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen
kann, wenn er zurlick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen
Sie sicher, dass das am Schlitten angebrachte Werkstuck
nicht die Werkstlcke und Anlagen im Umfeld des Schlittens
behindert.
Anm. 3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition. Abmessungen [mm]
Anm. 4) Die Zahl in [ ] zeigt an, wenn die Richtung der Rickkehr L
zur Ausgangsposition geéndert wurde. Modell e Mot mit Motorbremse A B o D E
11-LEFS32[1-500] 332 384 56 180 4 — —
11-LEFS32(1-1000] 382 434 | 106 230 4 — —
11-LEFS32(]-1500] 432 484 156 280 4 — —
11-LEFS32(1-2000] 482 534 | 206 330 6 2 300
11-LEFS321-2500] 532 584 | 256 380 6 2 300
11-LEFS3201-3000] 582 634 | 306 430 6 2 300
11-LEFS32[1-350C] 632 684 | 356 480 8 3 450
11-LEFS32[1-400C] 682 734 | 406 530 8 3 450
11-LEFS32[1-45000 732 784 | 456 580 8 3 450
11-LEFS32[1-500C] 782 834 | 506 630 10 4 600
11-LEFS32[1-550] 832 884 | 556 680 10 4 600
11-LEFS320]-6000] 882 934 | 606 730 10 4 600
11-LEFS3201-6500] 932 984 | 656 780 12 5 750
11-LEFS320]-7000] 982 | 1034 | 706 830 12 5 750
11-LEFS32(1-7501 | 1032 | 1084 | 756 880 12 5 750
11-LEFS32[1-800C1 | 1082 | 1134 | 806 930 14 6 900
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffilhrung .
Kugelumlaufspindel Serie 1 1-LEFS

Reinraum-Spezifikationen §
w
=
%
2
Abmessungen: Kugelumlaufspindel —
— —
11-LEFS40
n x 96,6 6H9 (*3%°) g_’
\ ~ Tiefe 6 1 LU
. . S ]
| | £
© £
" 1) 5
(]
150 15 5
D x 150 (= E) 60 £
B slm
o |
L Kabellange = 250 Iilj
(86) A (Schliten-Verfahrweg) ™2 86 (165)
13 | | (90)[88] Hub 88 [(90)] P ER)) 90
412] | \Ausgangs- Ausgangs- 2[4] 0 65 61 — —
position] Anm-4) - nosiion 1 3 | 2
_F_Y"‘-' m ;| T . ] g&
| | U 9
©
| L e BT g%
@ Motorkabel (2 X @5) )
:" © 12,9 8 |
Jrel Vakuumanschluss M4 x 0,7
Rc 1/8 Gewindetiefe 8
(F.G. Masseanschluss) (O]
Schrittmotor Servomotor Motoroption: mit Motorbremse 6
(214) Kabell&nge ~ 250 w
15 65 -
20 & L_° —
S &N = o
Motorbremsenkabel (@3,3) O
20 Motorkabel (2 x @5 w
®6H9!+8’°3°! (170) -l
Tiefe 7 106 -
Gehausemontage A"™ 1) 4 x M8 x 1,25 60 <L
% Gewmdeue_fe 13 . \r——l @ o
HL_ﬁ <N (@]
- - 11]
—t -
- o o
F\r '\-' 6H9 (+g,030) N
Tiefe 7
(72
L
Anm.1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der H

Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieren, stellen
Sie die Ho6he der gegeniberliegenden Flache bzw. des
Pins aufgrund der R-Anfrdsung auf min. 3 mm ein
(empfohlene H6he 5 mm).

Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen
kann, wenn er zurlck zur Ausgangsposition kehrt.

AC-Servomotor

Stellen Sie sicher, dass das am Schiitten angebrachte ~Abmessungen [mm] m

Werkstlick nicht die Werkstlicke und Anlagen im Umfeld L L

des Schlittens behindert. ’ ezl ohne Motorbremse | mit Motorbremse . B i D E 11}

Anm. 3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition. 11-LEFS401-1500] 506 555 156 328 4 — 150 -
Anm. 4) Die Zahlin[ ] zeigt an, wenn die Richtung der Riickkehr 11-LEFS401-200C] 556 605 206 378 6 P 300

zur Ausgangsposition geandert wurde. 11-LEFS4000-2500] | 606 | 655 | 256 | 428 | 6 2 30 |
11-LEFS4001-300C] 656 705 306 478 6 2 300 T
11-LEFS4001-3500] 706 755 356 528 8 3 450 7))
11-LEFS4001-400C] 756 805 406 578 8 3 450 (&)
11-LEFS400-4500] 806 855 456 628 8 3 450 Ll
11-LEFS4001-5000] 856 905 506 678 10 4 600 -
11-LEFS4001-550C] 906 955 556 728 10 4 600
11-LEFSA00-6000 | 956 | 1005 | 606 | 778 | 10 | 4 | 600 | O
11-LEFS4001-6500] 1006 | 1055 656 828 12 5 750 w
11-LEFS4001-700C] 1056 | 1105 706 878 12 5 750 -
11-LEFS4001-7500] 1106 | 1155 756 928 12 5 750 L—
11-LEFS4001-800C] 1156 | 1205 806 978 14 6 900 £ g
11-LEFS400J-850] 1206 | 1255 856 | 1028 14 6 900 ‘§_§
11-LEFS4001-9000] 1256 | 1305 906 | 1078 14 6 900 £ g
11-LEFS401-950C] 1306 | 1355 956 | 1128 16 7 1050 2 =2
11-LEFS40[1-1000C1 | 1356 | 1405 | 1006 | 1178 16 7 1050

Zsvc >8



Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffuhrung

Riemenantrieb

Servomotor

Serie LEFB

LEFB16, 25, 32

Bestellschliissel

C€ M

Der Riemenantrieb kann nicht vertikal
fiir Anwendungen eingesetzt werden.

LEFB

()

T-1500 -

0

o

650 666

c GroBe 9 Motor
S verwendbare BaugréBen kompatible
25 Symbol Ausflihrung Controller/
32 LEFB16 LEFB25 LEFB32 Endstufen
LECP6
— Schrittmotor [ ] [ ] [ J LECP1
LECPA
A Servomotor [ ] [ ] — LECA6
9 entsprechend Steigung [mm]
[T ] 28 || AAchtung
[CE-konforme Produkte]
(D 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 Gerate und Verdrahtung abhéngig. Aus diesem Grund kann die Erflllung
der EMV-Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter realen
Betriebsbedingungen in Kundensystemen integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfiillung der
@ Hub [mm] EMV-Richtlinie fir das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen tberpriifen.
300 300 (@ Fur die Ausfiihrung mit Servomotor (24 VDC) wurde die Erfiillung der EMV-Richtlinie mit der
bis bis Installation eines Stérschutzfilter-Sets gepriift (LEC-NFA). Siehe Seite 77 fiir weitere Informationen
2000 2000 zum Stérschutzfilter-Set. Siehe Bedienungsanleitung der Serie LECA fiir Informationen zur Installation.
* Siehe Tabelle der anwendbaren Hiibe. [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.
Tabelle der anwendbare Hiibe @: Standard
Hub
Modell “*| 300 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000 | 1200 | 1500 | 1800 | 2000
LEFB16 ° ° ° ° ° Py ° _ _ _ _ Stutzfiinrung/serie LEFG
Mit Stutzfuhrung far >
LEFB25 ® ® s ot d b d b b b b Werkstiicke mit groBem \ =
LEFB32 ® ® ® ® ® ® ® ° ® ® ° Uberhang. . =
Seite 165 &=
+ Bitte setzen Sie sich mit SMC fur Nicht-Standardhiibe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung &

gefertigt werden.

Antrieb und Controller/Endstufe werden zusammen als Paket verkauft.

<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte>
(@ Uberpriifen Sie das Typenschild des Antriebs auf seine Modellnummer. Diese

stimmt mit Controller/Endstufe Uberein.
@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-/0-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP).

©

-

* Siehe Bedienungsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte. Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Riemenantrieb

\
. gl
= IS
e;e‘*{"/;i' *‘{A
§ i~

9 Motoroption @ Schutzband-Niederhalter o Antriebskabel-Ausfiihrung*’
— ohne — Standard — ohne Kabel
B mit Motorbremse N laufrollengefihrt (fettfrei) S Standardkabel?
R Robotikkabel (flexibles Kabel)

6 Antriebskabelldange [m]

@ Controller-/Endstufen-Ausfiihrung*!

* Fertigung auf Bestellung (nur Robotikkabel)
Siehe Spezifikationen unter Anm. 2) auf den Seiten 61 und 62.

m Controller/Endstufen-Montage

_ ohne Kabel —_ ohne Controller/Endstufe

1 1,5 6N LECP6/LECA6 NPN
3 3 6P | (Ausfihrung mit Schrittdaten-Eingang) | PNP
5 5 1N LECP1*2 NPN
8 8" 1P | (programmierfreie Ausflihrung) | PNP
A 10" AN LECPA*2*3 NPN
B 15° AP | (Impulseingang-Ausfiihrung) | PNP
c 20 «1 Fir Details Gber Controller/Endstufen und

kompatible Motoren siehe nachstehende
kompatible Controller/Endstufen.

%2 Nur fur die Motorausfihrung "Schrittmotor"
erhaltlich.

*3 FOr Impulssignale mit offenem Kollektor den

Schraubenmontage

Strombegrenzungswiderstand (LEC-PA-

R-0) auf Seite 95 separat bestellen.

D DIN-Schienenmontage®

+ DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte getrennt
bestellen.

Kompatible Controller/Endstufen

«1 Das Standardkabel ist fir die Verwendung mit
unbeweglichen Teilen vorgesehen. Wahlen Sie
fur bewegliche Anwendungen das Robotikkabel.

«2 Nur flr die Motorausfihrung ,Schrittmotor" erhéltlich.

@ 1/0-Kabellange*'

—_ ohne Kabel
1 1,5m
3 3m*
5 5m*2

*1 Wenn ,ohne Controller/Endstufe" fir
Controller/Endstufen-Ausfiihrungen gewahlt
wird, kann das I/0O-Kabel nicht gewahlt
werden. Siehe Seite 77 (fur LECP6/LECABG),
Seite 91 (fir LECP1) oder Seite 98 (fur
LECPA), wenn ein I/O-Kabel erforderlich ist.

#2 Wenn fir die Controller/Endstufen-Ausfihrung
smpulseingang-Ausfiihrung” gewéhlt wurde,
kann der Impulseingang nur als
Differenzsignal verwendet werden. Mit
offenem Kollektor kénnen nur 1,5 m-Kabel
verwendet werden.

Schrittdaten- Schrittdaten- programmierfreie Impulseingang-
Eingangsart Eingangsart Ausfiihrung Ausfiihrung
Ausfiihrung
$ t
Serie LECP6 LECA6 LECP1 LECPA
Werte Eingabe Der Betrieb kann ohne die Hilfe
Merkmale 9 eines PCs oder einer Teaching Box Betrieb durch Impulssignale
Standard-Controller .
eingestellt werden.
kompatibler Schrittmotor Servomotor Schrittmotor
Motor
max. Zahl der - -
Schrittdaten 64 Positionen 14 Positionen —_
Versorgungsspannung 24 VDC
Details auf Seite 69 69 | 85 91

O
:
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Serie LEFB

Modellauswahl

|

LEFS

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

LECA6
LECP6

LEC-G

]‘ LECPA ‘ LECP1

|| LEFS

AC-Servomotor

LEFB

LEFG ‘ LECSO ‘ |

eH

Produktspezifische
Sicherheitshinweis

|



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] Am-2) |horizonta| 1 5 14
;Z_—. Geschwindigkeit [mm/s] Anm.-2) 48 bis 1100 48 bis 1400 48 bis 1500
<C | max. Beschleunigung/Verzdgerung [mmis?] 3000
§ Positionier-Wiederholgenauigkeit [mm] +0,08
3 Hysterese [mm] Anm.-3) max. 0,1
% aquivalente Steigung [mm] 48 48 48
g StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2] Avm.4) 50/20
S | Funktionsweise Riemen
(= Fiihrungsart Linearfihrung
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
2 MotorgréBe 28 042 56,4
E Motor Schrittmotor
f.i < Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
Eg Ne-nnspannung Vi 24VDC +£10 %
S~ | Leistungsaufnahme [W] Anm-5) 24 32 52
E‘ Standby-Leistungsaufnahme im Betrigbszustand [W] A6 18 16 44
ﬁ max. momentane Leistungsaufnahme [W] An.7) 51 60 127
g «| Ausfiihrung Anm.8) spannungsfreie Funktionsweise
< | Haltekraft [N] 4 19 36
Eg Leistungsaufnahme [W] Anm.9) 2,9 5 5
2= Nennspannung [V] 24VDC +10 %

> >
55
33

Anm.
Anm.

Anm.
Anm.
Anm.

Anm.
Anm.

61

(Fuhrung)" auf Seite 28.

. 1) Bitte setzen Sie sich fir Hube, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
.2)Die Geschwindigkeit ist abhé&ngig von der Controller-/Endstufen-Ausfiihrung und der Nutzlast. Siehe ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm

Wenn die Kabelldnge 5 m berschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab. Nicht verwendbar in vertikalen Anwendungen.
3) Richtwert zur Fehlerkorrektur im reziproken Betrieb.

4) 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.)

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

6) 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 fur die Wahl der
Spannungsversorgung verwendet werden.

8) Nur mit Motorbremse

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

O
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung .
Riemenantrieb Serle L E F B

s
H
‘2“!
z
=
Technische Daten p—
Servomotor
Modell LEFB16A LEFB25A ff
Hub [mm] Anm. 1) 300, 500, 600, 700 300, 500, 600, 700, 800, 900 sl
800, 900, 1000 1000, 1200, 1500, 1800, 2000 g -
2 Nutzlast [kg] Anm-2) |horizonta| 1 2 s
;;'_—. Geschwindigkeit [mm/s] Anm-2) 48 bis 2000 48 bis 2000 § —
<C | max. Beschleunigung/Verzogerung [mmis?] 3000 S
§ Positionier-Wiederholgenauigkeit [mm] +0,08 §
& [ Hysterese [mm] Anm.3) max. 0,1 4 0
% aquivalente Steigung [mm] 48 | 48 * h
g StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2] A-4 50/20 |
S | Funktionsweise Riemen
(= Fiihrungsart Linearfhrung
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40 —
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation) (L))
2 MotorgréBe 28 042 g%
& | Motorleistung [W] 30 36 i
% Motor Servomotor |
2'5_ Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)/Z-Phase
%8 Nennspannung [V] 24 VDC +10 % ®
Z Leistungsaufnahme [W] Anm.5) 78 69 1
% Standoy-Leistungsaufnahme im Betrigbszustand (W] A& horizontal 4 horizontal 5 8
W | max momentane Leistungsaufnahme [W] A7 87 120 |
Eg Ausfiihrung Anm.8) spannungsfreie Funktionsweise
s § | Haltekraft [N] 4 19
SO
Eg Leistungsaufnahme [W] Anm.9) 2,9 5 E
2= Nennspannung [V] 24 VDC +10 % (&)
Anm. 1) Bitte setzen Sie sich fiir Hilbe, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden. H
Anm. 2) Details siehe ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Flhrung)" auf Seite 28. Wenn die Kabelldnge 5 m Uberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um
bis zu 10 % ab. —
Anm. 3) Richtwert zur Fehlerkorrektur im reziproken Betrieb. <
Anm. 4) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit o
dem Antrieb in Startphase.) (&)
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur (1]
Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.) -
Anm. 5) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. L
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 fur die Wahl der
Spannungsversorgung verwendet werden.
Anm. 8) Nur mit Motorbremse g_)
Anm. 9) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Leistungsaufnahme fiir die Motorbremse. w
|
S
. o
Gewicht £
1o
@
Serie LEFB16 Q
Hub [mm] 300 500 600 700 800 900 1000 E
Produktgewicht [kg] 1,19 1,45 1,58 1,71 1,84 1,97 2,10 [TT|
ausétzliches Gewicht it Motorbremse [kg] 0,12 -
Serie LEFB25
Hub [mm] 300 500 600 700 800 900 1000 1200 1500 1800 2000 i —
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 O
Serie LEFB32 w
Hub [mm] 300 500 600 700 800 900 1000 1200 1500 1800 2000 —
Produktgewicht [kg] 4,12 4,80 5,14 5,48 5,82 6,16 6,50 7,18 8,20 9,22 9,90 S
ausitzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0,53 h
-
gt
25
£3
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Serie LEFB

Konstruktion

Serie LEFB

I
3 a) 3
A—= . N
T o QK
S S \ i . ® $) : . ) 'f
© e C — e \
§ & § & b
10 19
R W | /
q%(I G v ol o S M /
N v 7
|
- = R —ﬁg
Nr. Beschreibung Material Anm.
1 Gehause Aluminiumlegierung eloxiert
2 Fiihrung —
3 Riemen —
4 Riemenhalter Kohlenstoffstahl chromatiert
5 Riemenbefestigung Aluminiumlegierung eloxiert
6 Schlitten Aluminiumlegierung eloxiert
7 Abdeckung Aluminiumlegierung eloxiert
8 Schutzband-Niederhalter synthetischer Kunststoff
9 Gehéause A Aluminium die-cast beschichtet
10 Befestigung Riemenscheibe Aluminiumlegierung
1 Welle fiir Riemenscheibe rostfreier Stahl
12 Riemenscheibe Aluminiumlegierung eloxiert
13 Riemenscheibe Aluminiumlegierung eloxiert
14 Motorbefestigung Aluminiumlegierung eloxiert
15 Motorabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert
16 Endabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert
17 Befestigung Schutzband rostfreier Stahl
18 Motor —
19 Abdichtung Kabel NBR
20 Stopper Aluminiumlegierung
21 Staubschutzband rostfreier Stahl
22 Lager —
23 Lager —
24 Riemen Spannschraube Chrommolybdéanstahl chromatiert
25 Befestigungsschraube fiir Riemenscheibe Chrommolybdéanstahl chromatiert
63
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung .
Riemenantrieb Serle L E F B

E
g
Abmessungen: Riemenantrieb ——
-
LEFB16 . 3H9 (8)
nx035 _ " Tiefe 3 ff
| f ¥ f ° Motoroption: w
vl . h s
1] . mit Motorbremse i< |
| 150 8 = £
| Motorbremsenkabel s
D x 150 (= E) 20 1 (@3,5) 3
2 =3 @
L Kabellange = 250 £
= — £
i - Anm. 2) [
7 ©92) A (Schlitten-Verfahrweg) 37,535 (;5) 65 0 N 65 3 m
(96) [94] Hub B[] N = Kabellange ) LL
412 Ausgangs- Ausgangs- 2[4] =250 H
~ position] Anm. 4) position Anm. 3) o s i
o
QT S| \Motorkabel
o B .
\,..,... g e 3 exos Schritt- Servo- |
= @© motor  motor
Ri Justierschraub i w®©
" lemenspannungs-Justierschraube o
@3Ho(5™) 75 55,11\ ‘(va: Schidsseweite 25) £l <0
Tiefe 3 1,7 [\ 00
Gehausemontage Anm. 1) A0 MAx07 =2 Ll
Bezugsebene 4xMax07 24 X0,7 15 |
) Gewindetiefe 6,4 \r'-l 3 Gewindetiefe 7
G G S (F.G. Masseanschluss)
I - I
40,025 [mm]
<1 3H9 ('8 (@]
gl & ’ﬁ Modell L A | B n D E hr
Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage LEFB16LT-3000) 19551 306 135 6 2 300 -
. i ieb u wendu Zu U u
montieren, stellen Sie die Hohe der gegeniiberliegenden Flache bzw. des Pins aufgrund LEFB16LT-5000) 6955 506 635 10 & 600
der R-Anfrasung auf min. 2 mm ein (empfohlene Hohe 5 mm). LEFB1601T-60000 | 7955| 606 | 735 | 10 4 600 -
Anm.2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er zuriick zur LEFB16T-700C] 8955 | 706 835 12 5 750 o
Ausgangs-position kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Schlitten angebrachte Werkstiick | EFB16T-800] 9955 | 806 935 14 6 900 5
nicht die Werksticke und Anlagen im Umfeld des Schiittens behindert. -
Anm. 3) Position nach der Ruickkehr zur Ausgangsposition. LEFB16LIT-9000) | 10955] 906 | 1035 14 6 900 H
Anm. 4) Die Zahlin| ] zeigt an, wenn die Richtung der Rickkehr zur Ausgangsposition geandert wurde. LEFB161T-10000] | 11955 | 1006 | 1135 16 7 1050
LEFB25 nxons  apuHO (+4923) _Motoroption:
Nx048 _ T Tetes mit Motorbremse E
© '@E: ° ;: Motorbremsenkabe! o
y - %“’3'5) 'ﬂ
| 170 10 SSE|
D x 170 (=E) 25 -1 ——
B T 65
L Kabellange = 250 | Kabelldnge 7))
10 (109) A (Schiitten-Verfahrweg) Anm. 2) 52 648 | (15) 65 ~250 L
(113) [111] Hub 54(56)] i. Iilj
412] [Ausgangs- Ausgangsposition Anm-3) 2[4] ] Schritt- Servo- 5
™ position] Anm- 4) o motor motor é
B | 24 ) —
(1A | T I i $ (—
o
“lm
Motorkabel L
o3H9 (%) (102) (2x04,7) 17 \ Rier.nensp“annunggJustierschraube w
Gehausemontage Anm- 1) Tiefe 3 64 M4 X 0.7 } (M3: Schiiisselweite 2,5) (mm] |
Bezugsebene 4xM5x08 45 © Gewindetiefe 8 Modell H
-\ Gewindetiefe 8,5 1) (F.G. Masseanschluss) LEFB25T-[sT] 115,8
® [ [® 9 —
i : e LEFB25T-50B | 1568 ———
e - - _ ) LEFB25AT-s1_ | %88 | o
o| 40,025 LEFB25AT-[sTB 139,8 O
3l &l l3He (T
Tiefe 3 Modell L A B n D E Ll
LEFB25JT-300] | 541,8| 306 | 467 | 6 2 | 340 -
LEFB25[ 1T-500L 7418 | 506 667 8 3 510 0]
Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage LEFB25LIT-600L 841,8 | 606 767 10 4 680 [T
montieren, stellen Sie die Hohe der gegeniberliegenden Flache bzw. des Pins aufgrund LEFB25LT-700L] 9418 | 706 867 10 4 680 Ll
der R-Anfrasung auf min. 3 mm ein (empfohlene Héhe 5 mm). LEFB251T-800C] | 1041,8 | 806 967 12 5 850 -l
Anm.2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er zuriick zur LEFB25C1T-900C] | 1141,8 | 906 | 1067 14 6 1020 “—
Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Schiitten angebrachte Werkstick LEFB25]T-1000C] | 1241,8 | 1006 | 1167 14 6 1020 £ g
nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert. LEFB251T-120001 | 1441,8 | 1206 | 1367 16 7 1190 FE
Anm.3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition. LEFB251T-150001 | 1741.8 | 1506 | 1667 20 9 1530 g =
Anm. 4) Die Zahlin[ ] zeigt an, wenn die Richtung der Ruickkehr zur Ausgangsposition geéndert LEFB25L IT-1800C1 | 2041.8 | 1806 | 1967 o4 11 1870 g 2
i 3
wrde. LEFB2501T-20000] | 2241,8 | 2006 | 2167 | 26 | 12 | 2040
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Serie LEFB

Abmessungen: Riemenantrieb

LEFB32
5H9 (*9°%) Motoroption:
nx 35,5 - i
, Tief . mit Motorbremse
5 — e lefe 5 Schritt-  Servo- 5
=) I | [IF1N motor  motor | Motorbremsenkabel
3 - i [@35)
| 200 15 -
D x 200 (= E 25 65
x 200 (= E) 15 | -
B Kabellange
~ =250
A
o)
j *
L Kabellange ~ 250 7
10 (121) A (Schlitten-Verfahrweg) Anm-2) 62 86,6 (1,5), . 65 70
<
(125) [123] Hub 64 [(66)] o 48
412 - 2[4 "
402 I > [Ausgangs- Ausgangs 1. 204 7
position] AMm-4)  position Anm- 3)
Q| o o
g o %’" '
I S | 1 = g o 3
©
Motorkabel \"’
(2 x @5) 75 Riemenspannungs-Justierschraube
20 (M3: Schlisselweite 2,5)
@5H9(*3%%°) (122) M4 x 0,7
Gehausemontage A 1) Tiefe 5 70 Gewindetiefe 8 (F.G. Masseanschluss)
Bezugsebene 4 x M6 x 1 42
— \ Gewindetiefe 8,5 3
[ = = = [ = ——
B ] [ z
| —
® ® e
8 @l || sHe (90%)
Tiefe 5
[mm]
] ) Modell L A B n D E
Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir LEFB32[1T-300L] 5856 | 306 489 5 P 400
Canisemoniags sl sl Sed e dorgegriberle,  LEFBOLTo00] | rese | o0 [ emn | s |3 [ o0
o 6in (empiofiand Hahe  mim).. 9 ' LEFB320]T-600] | 8856| 606 | 789 | 8 3 | 600
Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, LEFB32[1T-700L] 9856 706 889 10 4 800
wenn er zuriick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, LEFB32(1T-800L] | 10856 | 806 | 989 | 10 4 800
dass das am Schlitten angebrachte Werkstiick nicht die LEFB32(1T-900C] | 11856 | 906 | 1089 12 5 1000
Werkstlicke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert. LEFB32[IT-1000(1| 1285,6 | 1006 | 1189 12 5 1000
Anm. 3) Position nach der Ruckkehr zur Ausgangsposition. LEFB32]T-12000] | 1485,6 | 1206 | 1389 14 6 1200
Anm. 4) Die Zahl in [ ] zeigt an, wenn die Richtung der Rickkehr zur LEFB32JT-1500(1| 1785,6 | 1506 | 1689 18 8 1600
Ausgangsposition geandert wurde. LEFB320JT-18000] | 20856 | 1806 | 1989 | 20 9| 1800
LEFB32[ IT-2000( ] | 2285,6 | 2006 | 2189 22 10 2000
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Serie LEF

Elektrischer Antrieb

Wird das Schmierfett beim Entfernen von Fremdkérpern o.A.
abgewischt, muss es erneut aufgetragen werden.

Bei der Deckenmontage kann sich das Staubdichtband
durchbiegen.

13.

=
22
2 2
= E
=
23
=
£z
=]
S S
2

Produktspezifische Sicherheitshinweise 1|
Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise. 2
Fiir Sicherheitshinweise fiir elektrische Antriebe siehe ,,Sicherheitshinweise zum Umgang mit [ [
SMC-Produkten” und die Bedienungsanleitung auf der SMC-Webseite, http://www.smc.eu
: ‘ i
\ Design \ 3 Handhabung \ 5w
| g

A\ Achtung -~ A\Achtung .

1. Keine Last anwenden, die die Betriebsbereichsgrenzen : 3. Schlagen Sie niemals auf das Hubende, ausgenommen g —
Ubersteigt. ; wéhrend der Riickkehr zur Ausgangsposition. i
Wéhlen Sie einen geeigneten Antrieb in Relation zu der Bei Eingabe unzulassiger Befehle, wie z. B. die Verwendung des § m
Nutzlast und dem zuléssigen Moment aus. Bei einem Betrieb Produkts auBerhalb der Betriebs- oder Hubbereichsgrenzen |® LI.II]
auBerhalb der Betriebsbereichsgrenzen wirkt eine tibermafige durch Anderung der Controller-/Endstufen-Einstellungen und/ =l
exzentrische Last auf die Flhrung, was zu einem vermehrten oder der Ausgangsposition, kann der Schlitten auf das Hubende
Spiel der Fuhrung, Genauigkeitsverlust und eine verkurzten des Antriebs aufprallen Diese Punkte vor der Verwendung prifen. |
Lebensdauer des Produkts fiihrt. Wenn der Schitten auf das Hubende des Antriebs aufprallt, kann die |

2. Verwenden Sie das Produkt nicht in Anwendungen, Fuhrung, der Riemen oder der interne Anschlag beschédigt werden. | <€ Q.
in denen es ubermaB|gen externen Krﬁften oder 3 Dies kann einen fehlerhaften Betrieb zur Folge haben. 88
StéBen ausgesetzt ist. * 1
Andernfalls kénnen Betriebsstérungen die Folge sein. f : [ x —

3 (©)
: Achten Sie bei Verwendung in vertikaler Richtung darauf, den \

‘ Handhabung ‘ Antrieb vorsichtig zu handhaben, da das Werkstlck aufgrund 8

AAchtu ng seines Eigengewichts herabfallen kann. -

1 . Bei,IN-Position” sollten die Schrittdaten tiber 0,5 | - Die Bewegungskraft sollte dem Anfangswert entsprechen. |~
liegen (mindestens 1 bei Riemenausfiihrung). Wird die Bewggungskraft auf emgn Wert unter?alb des o

. » . . . ' Anfangswerts eingestellt, kann dies einen Alarm ausldsen. (@]
Betragt ,In-Position" = 0,5 oder weniger, ist das Signal von ,In- 1]
Position" méglicherweise kein stabiles Ausgangssignal. . 5. Die Ist-Geschwindigkeit dieses Antriebs wird durch |

. : die Nutzlast beeinflusst. —

2. INP-Ausgangssignal ; o ]

1) Positionieranwendung Sehen Sie im Kapitel ,Modellauswahl" des Katalogs nach. E
Sobald das Produkt den Schrittdaten-Einstellbereich [In : 6. Wahrend der Riickkehr zur Ausgangsposition keine (6]
pos] erreicht, schaltet sich das INP-Ausgangssignal ein. } Last, StoBeinwirkungen oder Widerstand zusétzlich 'ﬂ
Anfangswert: auf min. [0,50] einstellen. ; zur transportierten Last zulassen. L

Eine zusétzliche Kraft verursacht die Verschiebung der N
Ursprungsposition, da sie auf dem erfassten Motordrehmoment beruht.

: 7. Das Gehiduse und die Schlittenmontageflichen ‘._{_’

; diirfen nicht verbeult, zerkratzt oder anderweitig EIJ

} beschidigt werden. 5

Dies kann Unebenheiten auf der Montageflache, Spiel in der §
Fihrung bzw. einen erhéhten Gleitwiderstand verursachen. E —
. 8. Beim Werkstiickanbau diirfen keine hohen StoBkrifte |2

' oder (ibermaBige Momente einwirken. m
Eine externe Kraft, die das zuldssige Moment Uberschreitet, kann dies h
Spiel in der Flihrung verursachen, den Gleitwiderstand erhéhen usw. -
9. Die Ebenheit der Montageflache darf max. 0,1 mm abweichen.
Unebenheit des Werkstlicks oder der Oberflache, an die das P
Produkt montiert werden soll, kann ein FUhrungsspiel und ‘%
einen erhéhten Gleitwiderstand erzeugen. (&)

: 10. Bei der Montage des Produkts min. 40 mm fiir das Ii."

} Biegen des Kabels einhalten. -
11. Wahrend der Positionieranwendung und im Positionierbereich (u?

! das Werkstiick nicht auf den Schlitten aufprallen lassen. IiIJ

© 12. Das Staubdichtband ist zum Gleiten mit Schmierfett versehen.
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Serie LEF

Al

Elektrischer Antrieb
Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise.
Fiir Sicherheitshinweise fiir elektrische Antriebe siehe "Sicherheitshinweise zum Umgang mit

SMC-Produkten” und die Bedienungsanleitung auf der SMC-Webseite, http://www.smc.eu

Handhabung ‘

A\ Achtung

14. 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 oder eine
verringerte FUhrungsgenauigkeit verursachen, wahrend sich bei
einem zu niedrigen Anzugsdrehmoment die Einbaulage veréndern
und unter extremen Bedingungen das Werkstlick herunterfallen kann.

fixiertes Gehause oA
b
m 4 s M s
1y | i i -
LA 0.4 %) ¥ >
Modell | Schraube | M- Anzugsdrehmoment oA L
[N-m] [mm] [mm]
LEFC116 M3 0,6 3,5 20
LEF[125 M4 1,5 4,5 24
LEF[132 M5 3,0 5,5 30
LEF[J40 M6 5,2 6,6 31
Gehdusemontage

Bezugsebene fir
Gehausemontage

Positionierstift
(Bezugsebene)

Positionierstift

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

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

fixiertes Werkstiick

max. Anzugsdreh- . Einschraubtief

Modell|Schraube("% i L Em ablek)
LEF(116|M4 x 0,7 1,5 6
LEFC125| M5 x 0,8 3,0 8
LEF[132| M6 x 1 5,2 9
LEFS40 |[M8 x 1,25 12,5 13

Verwenden Sie Schrauben, die min. 0,5 mm kirzer als die max. Einschraubtiefe
sind, um einen Kontakt der Schrauben mit dem Geh&use zu vermeiden. Zu lange
Schrauben kdnnten auf das Geh&use stoen und Fehlfunktionen o. A. verursachen.

15. Nicht mit fixiertem Tisch und durch Bewegen des
Antriebsgehéauses in Betrieb nehmen.

16. Der Riemenantrieb kann nicht vertikal fur
Anwendungen eingesetzt werden.
67
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17. Uberpriifen Sie in den Technischen Daten die min.
Geschwindigkeit fiir jeden Antrieb.
Andernfalls kdnnen unerwartete Funktionsstérungen, wie Klopfen, auftreten.

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

\ Wartung

/A Warnung

Wartungsintervall
Fuhren Sie die Wartung entsprechend der nachstehenden Tabelle durch.

Intervall Sichtprifung | Interne Prifung | Riemenprifung
Inspektion vor der o o -
taglichen Inbetriebnahme
Inspektion alle 6
Monate/1000 km/5 @] O O
Millionen Zyklen*

* Wahlen Sie jeweils den Punkt aus, der am friihesten anwendbar ist.

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

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

+ e 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
1 auBerdem sicher, dass lhre Betriebsumgebung und Betriebsbedingungen
die fiir das Produkt spezifizierten Anforderungen erftillen.

; 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. Fremdkérper, die von den
‘ Z&hnen auBerhalb des eingeschnittenen Teils erfasst werden,
verursachen Beschadigungen.

1 d. Vertikale Linie am Zahnriemen

Beschédigung, die entsteht, wenn der Riemen auf dem Flansch I4uft.
1 e. Kautschukriickseite des Riemens ist weich und klebrig.

' f. Riss auf der Riemenriickseite

. o Austauschen des Riemens bei der parallelen Motorausfiihrung

Es wird empfohlen, den Riemen alle 2 Jahre oder bei Erreichen
der folgenden Distanz auszutauschen.

Modell Abstand Modell Abstand
LEFS16JA 2000 km LEFS32CH 6000 km
LEFS16C1B 1000 km LEFS320JA 4000 km

Modell Abstand LEF832DB 2000 km
LEFS25[H 4100 km Modell Abstand
LEFS25[]A 2500 km LEFS40CH 6000 km
LEFS25[1B 1200 km LEFS40C1A 4000 km

LEFS40C1B 2000 km
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Controller/Endstufe

Ausfliihrung mit Schrittdaten-Eingang Seite 69

Schrittmotor Servomotor

Serie LECP6 Serie LECAG6

Seite 91

Schrittmotor Schrittmotor

Serie LECP1 Serie LECPA
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{Modellauswahl}

Servomotor / Schrittmotor 1
|| LEFS |

LEFB

(
[

LECAG6
LECP6

LEC-G

=
o
O
T}
-l

\
LEFS W LECPA

I

AC-Servomotor

LEFB

|

LEFG ‘ LECSO

8

rodukispezifisch
Sicherheitshinweise

P
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Controller (Schritt Data Input Modell) \

Schrittmotor

serie LECP6

Servomotor

Serie LECAGb

Bestellschlissel

A Achtung LECIP|I6|P -

[CE-konforme Produkte] -T-
(D Die Erfiillung der EMV-Richtlinie wurde gepriift,
indem der elektrische Antrieb der Serie LEF mit

dem Controller der Serie LEC kombiniert wurde. Serie LECP6 serie LECA6
Die EMV ist von der Konfiguration der Controller
Bestell-Nr. Antrieb

Systemsteuerung des Kunden und von der

Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate kompatibler Motor
und Verdrahtung abhéngig. Aus diesem Grund PP . .
kann die Erfilung der EMV-Richtinie nicht fir 5 (auBer Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen)

SMC-Bauteile zertfiziert werden, die unter Schrittmotor Beispiel: Geben Sie "LEFS16A-400" fur LEFS16A-400B-

realen Betriebsbedingungen in R16N1 ein.
Kundensystemen integriert sind. Daher muss
der Kunde die Erfilung der EMV-Richtinie fir o  Servomotor )
das Gesamtsystem bestehend aus allen Optlon
Maschinen und Anlagen Gberpriifen. . . —
@ Filr die Serie LECAG (Servomotor-Controller) | Zahl der Schrittdaten (Positionen) 41/0-Kabellange [m] Schraubenmontage
wurde die Erfiillung der EMV-Richtlinie mit | 6 | 64 | D Anm.) | DIN-Schienenmontage
der Installation eines Stérschutzfilter-Sets PP .

. f ‘ p Anm.) DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.
geprift (LEC-NFA). Siehe Seite 77 fir 1 15 )Bitte strennt bestellgn
weitere Informationen zum Stérschutzfilter- Parallel-l/O-Ausfiihrung ¢ 3 3 9 :

5

S

—_ ohne Kabel

Set. Siehe Bedienungsanleitung der Serie
LECA fir Informationen zur Installation. N | NPN 5
[UL-konforme Produkte] P | PNP
In Féllen, in denen UL-Konformitat gefordert
wird, sind elektrische Antriebe und Controller mit
ins;ﬁigﬁggﬁngsversorgung Klasse 2 UL1310 = Wenn bei Bestellung der LE-Serie die Ausfiihrung mit Controller (-06NC/-C16P) gewahlt
i wird, muss dieser Controller nicht bestellt werden. = al

( Der Controller wird als einzelne Einheit verkauft, nachdem der entsprechende kompatible Antrieb eingestellt wurde.
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-Typenschilds mit der des Controller-
Typenschilds ibereinstimmt. Diese muss mit der des Controller-Typenschilds Ubereinstimmen.
L (@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-l/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP).

* Siehe Bedienungsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte. Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.

Technische Daten

Technische Daten (Standard)

Position LECP6 LECA6

kompatibler Motor Schrittmotor Servomotor

Spannungsversorgung - _Spannung: 24lVDC 110 % Stromaufnahme: 3 A (Spitze 5 A) Am-2) _Spannung: 24 YDC 110 % Stromaufnahme: 3 A (Spitze 10 A) Anm.2)
[inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Stopp, Bremse] [inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Stopp, Bremse]

Paralleleingang 11 Eingénge (Optokoppler)

Parallelausgang 13 Ausgange (Optokoppler-Isolierung)

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

serielle Kommunikation RS485 (kompatibel mit Modbus-Protokoll)

Speicher EEPROM

LED-Anzeige LED (griin/rot) jeweils

Bremsansteuerung Entriegelungsklemme flir Zwangsverriegelung Anm-3)

Kabelldnge [m] 1/0-Kabel: max. 5 Antriebskabel: max. 20

Kiihlsystem Luftkihlung

Betriebstemperaturbereich [°C] 0 bis 40 (kein Gefrieren)

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

Lagertemperaturbereich [°C] —10 bis 60 (kein Gefrieren)

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

Isolationswiderstand [MQ] zwischen Gseg ?ggg \t;g%)SG—Klemme

: 150 (Schraubenmontage
Gewicht [g] 170 (élN-Schienenmont%g)e)

Anm. 1) Die Spannungsversorgung des Controllers darf nicht einschaltstrombegrenzt sein. In Féllen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind
elektrische Antriebe und Controller mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.
Anm. 2) Die Leistungsaufnahme variiert je nach Antriebsmodell. Siehe technische Daten des jeweiligen Antriebs fiir weitere Informationen.
Anm. 3) Gilt fir Motorbremse.
SMC
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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 (LECCJ61CJ-CJ) b) DIN-Schienenmontage (LECCJ6]]D-[7)
(Installation mit zwei M4-Schrauben) (Installation mit DIN-Schiene)

DIN-Schiene ist verriegelt.

Erdungskabel Erdungskabel E;.g:lngs-

Einbaulage:> "

DIN-Schiene

|

Einbaulage |:> .*

i

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

DIN-Schienen-Anbausatz

DIN rail L
7,5 12,5 5,25
AXT100-DR-OI T (Abstand)
« Geben Sie flir [J, die "Nr." aus der nachstehenden Tabelle an. ol o] _l_ PPN NP
Siehe Abmessungen auf Seite 71 fir Montageabmessungen. QL R e i i i i
n
0|
1,25
L-Abmessungen [mm]
Nr 1 2 3 4 5 6 7 8 © 10 11 12 13 14 15 16 17 18 iIe) 20
L 23 | 35| 48 | 605 | 73 |855| 98 [110,5| 123 |13555| 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 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 |285,5| 298 |310,5| 323 |335,5| 348 |360,5| 373 |385,5| 398 |410,5| 423 |435,5| 448 [460,5| 473 |4855| 498 [510,5

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

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

smc 70
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Modellauswahl

|

Servomotor / Schrittmotor

|
LEFS ]‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G

AC-Servomotor

LEFB

LECSD“

LEFG ‘




Serie LECP6
Serie LECAG6

Abmessungen

a) Schraubenmontage (LECCI6[1-J)

(81,7)

66

1
JLING .

©

fiir Gehéuse-

Spannungsversorgungs-LED grin

(EIN: Spannungsversorgung ist eingeschattet)

Alarm LED (rot)

4,5

montage

(EIN: Alarm ist eingeschaltet)

CN5 1/O-Stecker

CN4 Schnittstelle

CN3 Encoder-Stecker

CN2 Motorstecker

CN1 Spannungsversorgungsstecker

b) DIN-Schienenmontage (LECO61CID-[J)

71

141

I J

4,6 fur Gehause-

montage

Siehe Seite 70 fir Abomessung und Bestell-Nr. der DIN-Schiene.

(81,7) (11,5)
66
;
J—
h_;
©
[aV]
<
[(e)
©
N
1
f;"(
(91,7) v

150
132

173,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

167,3 (geschlossene Verriegelung der DIN-Schiene)

O
:



Verdrahtungsbeispiel 1

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

| Spannungsversorgungsanschluss: CN1

* Stecker ist der LEC beiliegend

CN1-Spannungsversorgungsklemme fiir LECP6 (PHOENIX CONTACT FK-MCO0,5/5-ST-2,5)

Spannungsversorgungsstecker fiir LECP6

Anschlussbezeichnung Funktion Details
ov gemeinsame M 24V-Klemme/C 24V-Klemme/EMG-Klemme/BK RLS-Klemme
Versorgung (-) sind gemeinsam (-).
M 24V Motor-Spannungsversorgung (+) | Motor-Spannungsversorgung (+)
C 24V Steuerungs-Spannungsversorgung (+) | Controller-Spannungsversorgung (+)
EMG Stopp (+) Eingang (+) zur Freigabe von Stopp
BK RLS Bremsen Entriegelung (+) | Eingang (+) zur Freigabe der Bremse

CN1-Spannungsversorgungsklemme fiir LECA6 (PHOENIX CONTACT FK-MCO0,5/7-ST-2,5)

Anschlussbezeichnung Funktion Details
oV gemeinsame M 24V-Klemme/C 24V-Klemme/EMG-Klemme/BK RLS-Klemme sind
Versorgung () gemeinsam (-).
M 24V Motor-Spannungsversorgung (+) | Motor-Spannungsversorgung (+), zum Controller gefiihrt

C 24V Steuerungs-Spannungsversorgung ()| Controller-Spannungsversorgung (+), zum Controller gefihrt
EMG Stopp (+) Eingang (+) zur Freigabe von Stopp
BK RLS Bremsen Entriegelung (+) | Eingang (+) zur Freigabe der Bremse
RG+ Regenerierender Ausgang 1| Regenerierungs-Ausgangsklemmen fiir externen Anschluss
RG- Regenerierender Ausgang 2| (In Kombination mit den Standard-Spezifikationen der LE-Serie milssen sie nicht angeschlossen werden.)

Verdrahtungsbeispiel 2

ov

M 24V

C 24V
EMG
BK RLS

Spannungsversorgungsstecker fiir LECA6

Modellauswahl

Servomotor / Schrittmotor

| Parallel-l/O-Anschluss: CN5

Elektrisches Schaltschema

LEC6NCIC-CI (NPN)

Spannungsversorgung fiir I/0-Signal 24 VDC
CN5

= Wenn Sie eine SPS o. A. an den CN5 parallelen 1/0-Anschluss anschlieBen, verwenden Sie bitte das 1/0-Kabel (LEC-CN5-0J).
* Die Verdrahtung sollte an die Ausflihrung der Parallel-I/O (NPN oder PNP) angepasst werden.

LECCI6POIC-O (PNP)

Spannungsversorgung fiir I/0-Signal 24 VDC
CN5

com+ | A1 i CoM:+ | At 1
coM- | A2 CoM- | A2
INO | A3 [— INO AS — —
IN1 A4 — IN1 A4 |7 - —
IN2 A5 — IN2 AS — -
IN3 A6 — IN3 A6 | ~—
IN4 A7 — IN4 A7 |~ - —
IN5 A8 — IN5 As |~ - —
SETUP | A9 — SETUP | A9 — 1
HOLD | A10 [— HOLD | A10 |~
- —
DRIVE | Al1 — DRIVE | A11 —
RESET | A2 — RESET | A12 — —1
SVON | A13 — SVON | A13 — —
ouTo | Bt ouTo | B1 Last
ouT1 B2 OUT1 B2 Last
ouT2 | B3 ouT2 | B3 Last
OUT3 | B4 ouT3 | B4 Last
OoUT4 | B5 ouT4 | B5 Last
ouTs | B6 OoUT5 | B6 Last
BUSY | B7 BUSY | B7 Last
AREA | B8 AREA | B8 Last
SETON | B9 SETON | B9 Last
INP B10 INP B10 Last
SVRE B11 Last SVRE B11 Last
+ESTOP | B12 «ESTOP | B12 Tast
. . *ALARM | B13 Last . +*ALARM | B13 Last
Eingangssignal _—— Ausgangssignal
Bezeichnung Details Bezeichnung Details
COM+ Anschluss 24 V fiir das Eingangs-/Ausgangssignal OUTO bis OUT5 Gibt Schrittdaten-Nr. wahrend des Betriebs aus
COM- Anschluss 0V fiir das Eingangs-/Ausgangssignal BUSY Ausgabe, wenn Antrieb in Bewegung ist
INO bis IN5 Schrittdaten _spezifizierte.Bit-'Nr. (Der Eing_angsbefehl AREA Ausgabe innerhalb des Schrittdaten-Ausgabeeinstellbereichs
erfolgt in der Kombination von INO bis 5.) SETON Ausgabe bei Ruckkehr zur Ausgangsposition
SETUP Befehl fur Ruckkehr zur Ausgangsposition INP Ausgabe bei Erreichen der Zielposition oder Zielkraft (Schaltet
HOLD Betrieb wird vorlibergehend angehalten sich bei Abschluss des Positionier- oder Schubvorgangs ein.)
DRIVE Befehl zu fahren SVRE Ausgabe, wenn Motor eingeschaltet ist
RESET Zurlicksetzen des Alarms und Unterbrechung des Betriebs *ESTOP Anm.) Keine Ausgabe bei Befehl fir EMG-Stopp
SVON Befehl fiir Servo ON +*ALARM Anm.) Keine Ausgabe, bei Alarm

Anm.) Diese Signale sind Ausgangssignale, wenn die Spannungsversorgung

N

SVMC

des Controllers eingeschaltet ist (N.C.)
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AC-Servomotor

LEFB

LEFG ‘ LECSO ‘ |

eH

Produktspezifische
Sicherheitshinweis
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Schrittdaten-Einstellung

1. Schrittdaten-Einstellung fiir Positionierung

Bei dieser Einstellung bewegt sich der Antrieb in Richtung der
Zielposition und stoppt dort.

Das folgende Diagramm zeigt Einstellparameter und Betrieb.
Die Einstellparameter und Einstellwerte fir diesen Betrieb
sind unten angegeben.

Geschwindigkeit

T |
Speed

2. Schrittdaten-Einstellung fiir Schub

Der Antrieb bewegt sich in Richtung der Schub-Startposition,
und wenn er diese Position erreicht hat, beginnt er mit der
eingestellten Kraft oder weniger.
Das folgende Diagramm zeigt Einstellparameter und Betrieb.
Die Einstellparameter und Einstellwerte fur diesen Betrieb
sind unten angegeben.

Geschwindigkeit

Speed

INP-Ausgang | EIN

In-Position

AUS EIN

©: mussen eingestellt werden.
O : miissen den Anforderungen
entsprechend eingestellt werden.

Schrittdaten (Positionierung) —: Einstellung ist nicht erforderlich.

Pushing Speed [ |

Pushing Force
Trigger LV

Kraft Position ———
In-Position

[ 1

INP-Ausgang | EIN

Schrittdaten (Schubbetrieb)

AUS EIN

©: missen eingestellt werden.
O : miissen den Anforderungen
entsprechend eingestellt werden.

L Position Details e Position Details
digkeit digkeit
Ist eine absolute Position erforderlich, stellen Sie Ist eine absolute Position erforderlich, stellen
© | Move M LAbsolute" ein. Ist eine relative Position © | Move M Sie ,Absolute" ein. Ist eine relative Position
erforderlich, stellen Sie ,Relative" ein. erforderlich, stellen Sie ,Relative" ein.
© | Speed Geschwindigkeit zur Zielposition © | Speed Geschwindigkeit zur Schub-Startposition
© | Position Zielposition © | Position Schub-Startposition
Beschleunigungsparameter, je hdher 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.
Parameter, der festlegt, wie schnell der Verzégerungsparameter, je hoher der
O | Deceleration Antrieb anhélt. Je héher der Einstellwert, O | Deceleration Einstellwert, desto schneller stoppt er.
desto schneller stoppt er.
Einstellwert 0. (Werden Werte von 1 bis 100 Das Schubverhéltnis wird definiert. Der
© | Pushing Force eingestellt, wechselt der Betrieb zu Schub- © | Pushing Force Einstellbereich variiert je nach gewahltem
Betrieb.) 9 elektrischen Antrieb. Siehe Betriebsanleitung
— [ Trigger LV Einstellung nicht erforderlich. fur die Verwendung des elektrischen Antriebs.
- - - - Bedingung, die das INP-Ausgangssignal
— | Pushing Speed Einstellung nicht erforderlich.
9 5P 9 - — - einschaltet. Das INP-Ausgangssignal schaltet
O | Positioning Force max. Drehmoment wahrend des Positionierbetriebs © | Trigger LV sich ein, wenn die erzeugte Kraft den Wert
(keine spezifische Anderung erforderlich) {ibersteigt. Der Schwellenwert darf max. dem
; ; ; Wert der Schubkraft entsprechen.
Bedingung, die das AREA-Ausgangssignal R -
O | Areat, Area2 (Bereich) einschaltet. Schubgeschwindigkeit im Schubbetrieb.
Wird die Geschwindigkeit auf einen hohen Wert
Bedingung, die das INP-Ausgangssignal eingestellt, kann es, aufgrund von Stosskraften
einschaltet. Sobald der Antrieb den [in . verursacht durch den Aufprall auf das Ende, zu einer
- ) ) ) O | Pushing Speed A, ) ;
position]-Bereich erreicht, schaltet sich das Beschadigung des elektrischen Antriebs und des
O | In - Position INP-Ausgangssignal ein. (Das Adern des Werkstiicks kommen. Stellen Sie diese Werte
Anfangswertes ist hier nicht notwendig.) dementsprechend niedriger ein. Siehe Betriebsanleitung
Wenn die Ausgabe des Ankunftssignals fiir die Vlerwendung des elektrischen Antriebs.
vor: ::bschly ss de\:ijetrlebs erforderlich ist, O | Positioning Force max. Drehmoment wéhrend des Positionierbetriebs
erhdhen Sie den Wert. 9 (keine spezifische Anderung erforderlich)
Bedingung, die das AREA-Ausgangssignal
O | Areat, Area2 (Bereich) einschaltet.
Verfahrweg wihrend des Schubs. Ubersteigt der
Verfahrweg diese Einstellung, kommt es auch
© | In - Position ohne Schub zum Stopp. Wird der Verfahrweg
lberschritten, schaltet sich das INP-
Ausgangssignal nicht ein.
73
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Controller (Schritt Data Input Modell)/Schrittmotor Serie LE CP 6
Controller (Schritt Data Input Modell)/Servomotor Serie LE CA6

5]
=
E
K
o
=
- = - \—
Signal-Timing ——
— _—
Zuriick zur Ausgangsposition n
s 24V LL
pannungsversorgung . oV 5w
9 -
ON =
SVON OFF %
Eingang [ —
SETUP I 5 (—
BUSY =)
OFF | L
17}
SVRE -l
SETON
Ausgang
INP ' ©o©
n <0
o (6]8)
*ALARM i Ll
—_—1 H i
*ESTOP Y
— Q
1 ‘\‘ 1
Geschwindigkeit 7 0 mm/s 8
: -l
zuriick zur Ausgangsposition | \
_______________________________________________________ a ‘._________
-Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs ,in Position" der Grundparameter | i -
' befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet. : o
= #«ALARM” und ,*ESTOP” werden als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt 8
-
{Lesender | {Lesender | —
Positionierbetrieb ,-_S_t_faP__N_e ______ ' Vorschubbetrieb iStep-No. i <
ON ON o
. IN A - OFF IN él _______________ OFF (6]
Eingang f5ms T i Ausgabe der ! Eingang 15ms ™t I Ausgabe der | I'_IlJ
DRIVE bl 1 Step-No. i DRIVE ] | Step-No. ; )
oms X s 7 : ——
oder mehri- 7
i ON oder mefrt ON
ouT HEP Ipr
OFF ouT 7 OFF
X (7))
Ausgang | BUSY Ausgang | BUSY LL
_— . [TT]
- -l
INP A INP A S
i i 3
A A :
A —\ A S
Geschwindigkeite——— 1 0 mm/s A @
Positionierbetrieb ;| Geschwindigkeit sm——  — omms |Q
HE Schubbetrieb | | m
! i o P — . S S [TH
1 Wenn sich der Antrieb |nnerha|-b des Bereichs ,in Position” der Schrittdaten | i Ubersteigt die aktuelle Schubkraft den ,Schwellenwert" (Trigger : w
1 befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet. | 'LV) der Schrittdaten, wird das INP- S|gnal eingeschaltet. i |
= ,OUT" wird ausgegeben, wenn sich ,DRIVE" von ON auf OFF &ndert.
(Wenn die Spannungsversorgung angelegt wird, schalten sich
,DRIVE" oder ,RESET" auf ON oder —
,*ESTOP” geht auf OFF, alle ,OUT"-Ausgénge sind OFF.) [l
(]
HOLD Reset i Zuriicksetzen des Alarms | &,’
| N ‘
Eingang HOLD I © Eingang | RESET I ON —
—_— OFF OFF
ON ON o
Ausgan BUSY ouT
gang — OFF — H OFF h
Ausgang N
*ALARM "I ; ON -
T l— — OFF —
Geschwindigkeit 0 mmls i Alam ausi 1 -
HOLD-wahrend des Betriebs | = ro--mmmmmmmmmmm ST T EE PRSP ' 25
. Dne Alarmgruppe kann anhand der Kombination von E £2
' OUT -Signalen bei der Alarmerzeugung identifiziert werden. i 82
= Wenn sich der Antrieb wahrend des Positionierbetriebs im Positionierbereich befindet, —=

stoppt er nicht einmal dann, wenn ein HOLD-Signal eingegeben wird. « +ALARM” wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Zubehor: Antriebskabel

Antriebskabel fiir Schrittmotor
LE-CP-[1]-[ |

Kabellédnge (L) [m]
1,5

3

5

o
10"
15"
20"

* Fertigung auf Bestellung
(nur Robotic-Kabel)

Kabel-Modell ®
Robotic-Kabel

(flexible Kabel)

Standard-Kabel

O|W|>|(wv|w| =

LE-CP-é/KabeIIénge: 1,5m,3m,5m

Belegung

1 2
s 5T

2

1
15 16

Antriebsseite

\

(30,7)

@
Sl

| |

Stecker A
L

Stecker C

Controller-Seite

14.2)

Belegung
D1
.,

(14,7)

(10)
LE-CP- 3 2/Kabellange: 8 m, 1
(* Fertigung auf Bestellung)

Om,15m,20 m

Controller side
—_ .

Antriebskabel mit Bremse und Sensor fiir Schrittmotor

LE-CP-

Kabelldnge (L) [m]
1,5

3

5

g
10"
15°
20"
* Fertigung auf Bestellung

(nur Robotic-Kabel)

-B-[ ]

O|m > lo|o|w| =

mit Bremse und Sensor e

Kabel-Modell ®
Robotic-Kabel
(flexible Kabel)

Standard-Kabel

Anm.) Nicht verwendet bei Serie LE

75

Belegung . Stecker C (14,2)
. ) ) —_
; g Antriebsseite g Y Belegung
'~ == — Al-gm==xB1
a3 s ]
1 s T == — A6 - B6
©
15ﬂ16 Stecker A § . (14,7)
(10) (30,7) =~
Schaltkreis s i Farbe i
Stecker A Stecker C
A B- braun 2
A A- 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 ___ Fabe | SigierD
Vee B-4 T T braun 12
Masse-Anschluss|  A-4 ,’ 4 XXX ,’ 4 schwarz 13
A B-5 — 1 rot 7
A A-5 0 T 0 T schwarz 6
B B-6 — — t_ orange 9
B A-6 \_{’ va schwarz 8
————————————— N — 3
1 -
LE-CP-3/Kabelldange: 1,5m,3 m,5m
5 Antriebsseite Controller-Seite
SteckerA & Stecker C Belegung
< “;:/ — —~ A1 'g‘ B1
Et | |___: ' - < a6 I ﬂ B6
IE - N
= = -
SteckerB 3
10) (N D— L (14,7)
8B .
LE-CP-ac/Kabellange: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
« .
( Fertlgung anA?:esbtsSel‘ltgng) Controller-Seite
i i —~ B _—
—_— ),
Belung Stecker A & a Stecker C (14,2) Belegung
= : = P | I A iEH‘I B1
= = L [ T 1% [ ~ aet Ll Be
(135 —
1 2 ST I ) T = 2; g;
15 % SteckerB & =
(10) N[ ——— & L ) (14,7)
Schaltkreis sy Farbe Bl
Stecker A Stecker C
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B A2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/— A-3 blau 4
Bel
__Abschirmung ___ Farbe | Stederd
Vee B-4 T T braun 12
Masse-Anschluss|__ A-4 ,’ 4 ,’ 4 schwarz 13
A B-5 — 1 rot 7
A A-5 0 T 0 T schwarz 6
B B-6 7 orange 9
B A-6 \\-“--->-<->-<->-<->f--\-\i/____- schﬁarz g
Schaltkreis gggg:rng
Bremse (+) B-1 rot 4
Bremse (-) A-1 >OOO< schwarz 5
Sensor (+) Anm.) B-3 braun 1
Sensor (—) Anm.) A-3 blau 2

N
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Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang/Schrittmotor (Servo) Serie LE CP 6
Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang/Schrittmotor Serie LE CA6

=
H
%
o
=
Antriebskabel fiir Servomotor n
Controller-Seite LL
LE-CA- LE-CA-OJ —_— 5 ,__,IJ
Antriebsseite Stecker C Beloaun g
" Belegung gung =
Kabelldnge (L) [m] (23.7) Stecker A s S
s = 8| 5
il 70 <]
= s ====s I 5
- : p) |0
8 8 2 1 o |
~ Ll
A 10. 8 _
B 15 (30,7) B L
¢ - 20 (10) Stecker B , Stecker D
« Fertigung auf Bestellung —
. Belegung Belegung
Schaltkreis Stecker A Farbe Stecker C
U 1 rot 1
\ 2 weif3 2
W 3 schwarz 3
. Belegung . Belegung
Seliliboes Stecker B ____Abschirmung ____ IFEE Stecker D
Vce B-1_ 1 = ) t _ braun 12
Masse-Anschluss|  A-1 | i \‘ i \‘ t  schwarz 13
= 1 1 ! 3
A e DO O O GRS = LC z
A A2 % T T T T ! schwarz 6
B B T OO e :
B A3 ] '\\ T '.‘ T t  schwarz 8
Z B T OO0 ke - ™
VA A4 % ! schwarz 10 o
ettt N b — 3
Anschluss der Abschirmung 8
.|
Antriebskabel mit Bremse und Sensor fiir Servomotor
LE-CA-[1]-B LE-CA-C-B P
Antriebsseite Controller-Seite B
Kabellange (L) [m Belegung -~
1 ge ( 1)5[ ] & (?20'7)) Stecker A1 5 Stecker G
, > 23,7 NN ecker ——
3 3 Belegung ') Stecker A2 8 §
5 5 I
8 8" ) g_)
A 10* 11}
B 15° ] 5 |~
C 20" < g
0
= Fertigung auf Bestellun: Q S——
igung au ung o) (30.,7) 2 L s —
»
. Stecker B .
mit Bremse und Sensor ¢ SleCer® Stecker D Q
m
Schaltkreis B0 Farbe (Rl LL
Stecker At Stecker C w
U 1 rot 1 |
\ 2 weif3 2
w 3 schwarz 3
’ Belegun Belegun: —— —
Seligliiioere Steck%r /32 Abschirmung IFRisE Steclger 8
Vce B-1 1 N o~~~ —F - 1 braun 12 E‘,
- [ 1
Masse-Anschluss|  A-1 1 0 ‘1 / ‘| t  schwarz 13 O
A P ! ’
AL e T 000C e g
é A-2 % T ' T ' 1 schwarz 6 i |
B By T OO0 e 9
B A3 ] T T t  schwarz 8 (0]
Z B T OO b i L
z A4 ] S — \-\’ t schwarz 10 w
Schaltkreis g?'eﬁlung Anschluss der Absc-h_ir_rr;u_n_g- — 8 -
ecker S —
Bromos [ s D'S°C’C G 1 g
Bremse (-) A1 t  schwarz 5 £
Sensor (1) B8 T  OOOKXC b ! g%
Anm.) Nicht verwendet bei Serie LE | Sensor () A™) A3 1 ! schwarz 2 =
a5
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Zubehor: 1/0 Kabel

LEC-CN5-

Kabellange (L) [m]

1 1,5
3 3
5 5

# LeitergroBe: AWG28

Controller-Seite SPS-Seite
. Belegung
) A1 Bl At
) :
<) A13
S | D —— .
(a4, | L B13 13 A13
Belegung | Farbe [Markierung|Markierungsfarbe Belegung | Farbe |Markierung|Markierungsfarbe
A1l hellbraun | M schwarz B1 gelb |mm rot
A2 hellbraun | ® rot B2 hellgrin | m m schwarz
A3 gelb |® schwarz B3 hellgrin | @ rot
A4 gelb |® rot B4 grau |Em®m schwarz
A5 hellgriin | @ schwarz B5 grau |E®m rot
A6 hellgriin | @ rot B6 wei3 B E schwarz
A7 grau | ® schwarz B7 wei3 [ E rot
A8 grau | H rot B8 hellbraun | @ W W | schwarz
A9 wei3 | = schwarz B9 helloraun | @ = = rot
A10 wei3 | = rot B10 gelb | W W MW | schwarz
A11 | hellbraun | @ ® schwarz B11 gelb | mEE rot
A12 | hellbraun | @ B rot B12 hellgrin | @ B W | schwarz
A13 gelb |mEm schwarz B13 hellgrin | @ W & rot
— Abschirmung

Zubehor: Storschutzfilter-Set fiir Servomotor und LECPA mit Schrittmotor

LEC—-NFA

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

(33,5)

[s==] o
— an il
— N
o]
o
(42,2) (28,8) =

= Siehe Betriebsanleitung der Serie LECAG fiir Informationen zur Installation.
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Serie LE C (_Kompatibel mit Windows®XP, Windows®7 )

Controller-Einstellsoftware/LEC-W2

Bestellschliissel

(D Controller-Einstellsoftware L EC - W2

(2) Kommunikationskabel
USB-Kabel

(A-mini B type)

' ®
E ..... {ﬁ-_um%ﬂ i
H

>
- ﬁ d;

Kompatible Controller/Endstufen

Controller-Software
(In Englisch und Japanisch erhaltlich.)

4 |nhai

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

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

Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang Serie LECP6/Serie LECA6

Impulseingang-Ausfiihrung

Systemvoraussetzungen Hardware

Serie LECPA

0s Windows®XP (32-bit),

IBM PC/AT-kompatibler Computer

Windows®7 (32-bit und 64-bit).

Kommunikationsschnittstelle USB 1,1 oder USB 2,0-Anschllisse

Anzeige XGA (1024 x 768) oder mehr

= Windows® und Windows®7 sind registrierte Handelsmarken der Microsoft Corporation in den USA.
« FUr Informationen zu Aktualisierungen der Version siehe SMC-Webseite unter http://www.smc.eu

Beispiel Softwareoberflache

Beispiel einer Oberflache im "Easy Mode"

M Easy Mode 9=
Fidf) Edit Comm Zetting
o Test RINORIG |  Stop
v - =] iModass S | annll
Stop Mo Pasition Spoed Foecn
No. 0 050 mm 0 mm/s 90 % |
Status Jou Speed .
[ouore, e[ owsr [epplSER - | - | jreow
Step Data

No. | Move M Spee | Position |Pushingf PushingSe In pos
nu/s an T 1 -
0 Absolute 190 5.00 0 0 1.00
1 Abzolute 100 10.00 1.00
2| Absolute 190 20.00 1.00
3 Absolute 200 20.00 1.00
B 200 40.00 1.00
300 50.00 1.00
300 50.00 1.00
400 70.00 1.00
400 20.00 1.00
500 30.00 1.00 v

Mave Spend 20 [mm/s0c] Move distarce Morn

0 T [—

Ready 10000 -~ 300.00

Einfacher Betrieb und Bedienung

@ Antriebs-Schrittdaten, wie z.B. Position, Geschwindigkeit,
Kraft usw. kdnnen 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.

war
A
—_ S
-
e i o |
" s o | i
s o o1 2 v
—taTE
—tie

s o el

Detaileinstellung

@ Detaildarstellung der Schrittdaten

@ Uberwachung von Signalen und Status

@ Einstellung der Parameter

® JOG und gleichmaBiges Verfahren, zuriick zum Ausgangspunkt,
Testbetrieb und Test der Ausgange kénnen durchgefuhrt werden.

smc 78
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Modellauswahl

Servomotor / Schrittmotor |
[ Lers |

LEFB

©
<
&}
L
=l

LECP6

|
LEFS ]‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G

AC-Servomotor

LEFB

LECSD“

LEFG ‘

e!

Produktspezifische
Sicherheitshinweis

|



Serie LEC

C€ M

Teaching Box/LEC-T1

Bestellschliissel

LEC-T1-3(E

G

Freigabetaste Teaching Boxl lFreigabetaste
(Option)
— ohne
Kabelldange [m] S mit Freigabetaste
| 3 | 3 = Verriegelungsschalter fiir Handbetrieb
und Testfunktion
Anzeige
J Japanisch h StoPpt?Ste
E Englisch | G | mit Stopptaste ausgestattet
* Die Anzeigesprache kann auf Englisch oder Japanisch geadndert werden.
Technische Daten
Position Beschreibung
Standardfunktionen Schalter Stopptaste, Freigabetaste (Option)
o Stopptaste Kabellange [m] 3
Schutzklasse IP64 (auBer Stecker)
Option Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 50
o Freigabetaste Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Gewicht [g] 350 (IP64 (auBer Kabel)

[CE-konforme Produkte]

Die Erfullung der EMV-Richtlinie der Teaching Box wurde mit dem LECP6-Controller und dem
entsprechenden Antrieb gepruift..

[UL-konforme Produkte]

In Féllen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Endstufen mit einer
Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

Easy Mode
Funktion Beschreibung Aufbau der Meniipunkte
Step Data ¢ Einstellung der Schrittdaten Mend Daten
Daten Step No.
JOG * JOG-Betrieb Monitor Einstellung von zwei unten dargestellten Parametern
« Zurlick zur Ausgangsposition JOG Vers. 1.#x S ) i
.t « 1-Schritt-Betriob Test \P/(;srlélog g(?schwmdlgkelt, Kraft, Beschleunigung, Verzégerung
* Zuriick zur Ausgangsposition Alarm Position, Geschwindigkeit, Schubkraft, Beschleunigung, Verzégerung,
« Anzsige von Achse und Schritdaten-N. TB-Setting Bewegung MOD, Trigger LV, Schubgeschwindigkeit, Bewegungskrat,
Monitor o Anzeige von zwei aus Position, Geschwindigkeit, Bereicht, Bereich 2, In position
Kraft gewahiten Elementen. Monitor
Alarm . Anzﬂeige aktiver Alarm || Anzeige Step No.
* Zuricksetzen des Alarms Anzeige von zwei unten dargestellten Parametern
* Wiederverbinden der Achse (Vers. 1.+ (Position, Geschwindigkeit, Kraft)
* Einstellen der Anzeigesprache
TB-Settin (vers. 2.5x) 298 it
9 * Einstellung des Modus Einfach/Normal 1 zurlick zur Ausgangsposition
e Einstellung der Schrittdaten und Auswahl JOG-Betrieb
der Elemente auf dem ,Easy Mode"-Monitor
Test
1-Schritt-Betrieb
Alarm
— Anzeige aktiver Alarm
Zurlcksetzen des Alarms
TB-Setting
wieder verbinden (Ver. 1.xx%)
Japanisch/Englisch (Vers. 2.:)
Easy Mode / Normal Mode
Einstellparameter
79
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Teaching Box Serie LEC

2
=
Normal Mode —(—
Aufbau der Mentipunkte »
Funktion Details Menii Schrittdaten- e
Step Data « Schrittdaten-Einstellung Step Data Step No. g I'_IIJ
P " .p tereinstell Parameter Bewegungs-Modus £
arameter arametereinstefiung Monitor Geschwindigkeit i
- S
* JOG-Betrieb/Konstante-Rate-Bewegung Test Position . A —
- L ALM Beschleunigung S
e zurlick zur Ausgangsposition Fil Verzéaerun S
* Testbetrieb (max. 5 Schrittdaten ne . 9 9 g
e . A TB-Setting Schubkraft 5
Test spezifizieren und in Betrieb nehmen), : z|m
¢ erzwungener Ausgang Reconnect Trigger LV 3|
) Schubgeschwindigkeit @
(erzwungene Signalausgabe, erzwungene Positionierkraft Ll
Klemmenausgabe Area 1. 2 -
* Antriebstiberwachung In-Position
* Ausgangssignal-Uberwachung Parameter Grundeinstellungen | —
Monitor * Eingangssignal-Uberwachung L Basic ©©
* Ausgangsklemmen-Uberwachung ORIG ORIG-Einstellung | <o
¢ Eingangsklemmen-Uberwachung (318
] ] Monitor DRV-Monitor il
ALM . Aktlvg Alarmanzeige (AIar_m-Reset) Verfahweg Position, Geschwindigkeit, I
¢ Anzeige Alarm-Log-Aufzeichnung Ausgangssighale Kraft
— . . Step no.
« Daten speichern i'ngangsskllgnale Letzte Step no.. o
Schrittdaten und Parameter des| usgangskiemme ; ; i
; Monitor-Ausgangssignal
Controllers, der fur dig Eingangklemme _{ gangssig | (I.Ii
Kommunikation verwendet wird, Test _{ Monitor-Eingangssignal | _I
speichern (vier Dateien kénnen| JOG/Nerfahren
gespeichert werden, wobei ein| - —{ Monitor-Ausgangsklemmen |
. = zuriick zu ORIG
File Schrittdaten- und Parametersatz als| Testbetrieb — -
eine Datei gespeichert wird). A —{ Monitor-Eingangsklemmen | o
e Laden in Controller eérzwungener Ausgang O
L&dt die in der Teaching Box ALM Status I'_IIJ
gespeicherten Daten in dem Controller, l— aktiver Alarm Anzeige aktiver Alarm
der flir die Kommunikation verwendet wird. Aufzeichnung der Alarme Alarm-Reset E—
* Gespeicherte Daten Idschen. - <
 Dateischutz (Vers. 2.:x) File ALM Log o
| Daten speicherm Aufzeichnung der Alarme O
¢ Anzeigeeinstellung Lade.n .|.n Controller E
Easy Mode / Normal Mode Datei I6schen
« Spracheneinstellung Dateischutz (Vers. 2.#+) —
(Japanisch/Englisch) TB-Setting
TB-Setting « Einstellung der Hintergrundbeleuchtung
« Einstellung des LCD-Kontrasts g;zcwgde / Normal Mode (7))
« Signalton-Einstellung - L
* max. Verbindungsachse E(l)rBerKgrundbeleuchtung I'_IIJ
« Distanzeinheit (mm/Zoll) Signéh‘i’;r‘]‘éas‘ -
. °
Reconnect * Wiederverbinden der Achse ég;:\?llowax' Antriebe § -
Distance unit $
Q
—{ Reconnect m
(TR
Abmessungen i
— |
4 102 : 34,5
Nr. Beschreibung Funktion
LcD LCD-Bildschirm (mit Hintergrundbeleuchtung) —T
2 | Ring Schlusselring zum Befestigen der Teaching Box (7)]
Durch Driicken der Taste wird der Betrieb gestoppt. Die Entriegelung erfolgt O
g@ 3 | Stoppschalter durch Drehen nach rechts. I'_IlJ
< @ > 0
@@ y ® 4 | Stopptastenschutz Schutz fir den Stoppschalter —
@/‘ é . Verhindert unbeabsichtigten Betrieb (unerwarteten Betrieb) der o
5 Fct;elgabetaste Jog-Testfunktion. H]
(Option) Andere Funktionen, wie z. B. Datenénderung, werden nicht abgedeckt. -
(&)
[@[Ai0) Tastschalter Tasten fir Eingabe —
28
Kabel Lange: 3 Meter 22
8 | Stecker Stecker, zum Anschluf3 an die LEC-Controller (Stecker CN4). ;’;%
22,5 =5
=K

SVC

O
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GW-Einheit

Serie LEC-G

Bestellschliissel

C€ M

A\ Achtung

[CE-konforme Produkte]
Die Erfillung der EMV-Richtlinie
wurde geprift, indem der
elektrische Antrieb der Serie LE 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 fiir SMC-Bauteile
zertifiziert werden, die unter realen
Betriebshedingungen in
Kundensystemen integriert sind.
Daher muss der Kunde die
Erflllung der EMV-Richtlinie fir
das Gesamtsystem bestehend aus
allen Maschinen und Anlagen
Uberpriifen.

[UL-konforme Produkte]

I LEC-G

verwendbare Feldbusprotokolle &

M.IJ2

MJ2 CC-Link Ver.2,0

DN1 DeviceNet ™ Montage
PR1 PROFIBUS DP — |Schraubenmontage
EN1 EtherNet/IP ™ D Anm.) | DIN-Schienenmontage

BN Lec-

Anm.) DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.
Bitte getrennt bestellen.

CG

1]-[L

Kabeltyp .—I l
1 | Kommunikationskabel Kabelldange
2 | Kabel zwischen Verzweigungen K 0,3m
L 0,5m
1 im

LEC-CGD

I

Kommunikationskabel

i

W

Y
Q? 0l

|

I\

—

Kabel zwischen ‘,

[Modellauswahl

H LEFS ]|

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

LECA6
LECP6

In Féllen, in denen UL-Konformitét ~—
gefordert wird, sind elektrische X o
Antriebe und Controller mit einer AbzweiganschluB3 Verzweigungen (@]
Spannungsversorgung Klasse 2 H
ULIST0 22 vervenden eEEse LEC - CGR
Technische Daten <
o
Position LEC-GMJ20J LEC-GDN10 LEC-GPR10O LEC-GEN10 8
verwendbares Feldbus CC-Link DeviceNet ™ PROFIBUS DP EtherNet/IP™ |
System Version Am. 1) Vers. 2.0 Version 2.0 V1 Version 1.0
9,6 k/19,2 k/45,45 k/ r(
» Kommunikationsgeschwindigkeit [bps] 156 /Ig/illz/i (l;/ ;’5 M 125 k/250 k/500 k 93,75 k/187,5 k/500 k/ 10 M/100 M
1,5 M/3 M/6 M/12 M
Konfigurationsdatei A" 2) — EDS GSD-Datei EDS g_)
technische Daten 4 Stationen| Eingabe 896 Punkte Ll
Kommunikation VO-Belegungsbereich belegt 108 Worter Eingabe 200 bytes Eingabe 57 Worter Eingabe 256 bytes _ =l
(8x- Ausgabe 896 Punkte|  Ausgabe 200 bytes Ausgabe 57 Wérter Ausgabe 256 bytes g
Einstellung)| 108 Worter g
Spannungsversorgung | Versorgungsspannung [V] A6 — 11 bis 25 VDC — — g ——
fiir Kommunikation | interne Leistungsaufnahme [mA] — 100 — — @
technische Daten Kommunikationsstecker Stecker (Zubehor) Stecker (Zubehor) D-Sub RJ45 (<':)
Endwiderstand nicht inbegriffen nicht inbegriffen nicht inbegriffen nicht inbegriffen m
Versorgungsspannung [V]Anm.6) 24VDC £10 % h
Leistungsaufnahme | nicht an Teaching Box angeschlossen 200 |
[mA] an Teaching Box angeschlossen 300
EMG-Ausgangsklemme 30VDC,1A
Technische Daten verwer.1dl.)are Con‘trtlalle‘r Serie LECP6 / LECA6 e —
Controller Kommunikationsgeschwindigkeit [bps] A3 115,2 k/230,4 k O
max.Zahl der Conrlle, die angeschiossen werden kimnen 12 | 8 Anm.5) 5 \ 12 n
Zubehor Spannungsversorgungsstecker, Kommunikationsstecker Spannungsversorgungsanschluss 8
Betriebstemperaturbereich [°C] 0 bis 40 (kein Gefrieren) |
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation) E—
Lagertemperaturbereich [°C] —10 bis 60 (kein Gefrieren) (O]
Lager-Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation) L
Gewicht [g] 200 (Schraubenmontage), 220 (DIN-Schienenmontage) ﬂ
Anm. 1) Bitte beachten Sie, dass sich die Version andern kann.

Anm. 2
Anm. 3
Anm. 4

Sie kénnen alle Dateien auf der SMC-Webseite downloaden: http://www.smc.eu
Stellen Sie bei Verwendung einer Teaching Box (LEC-T1-00) die Kommunikationsgeschwindigkeit auf 115,2 kbps ein.
Die Kommunikations-Ansprechzeit fur einen Controller betrégt ca. 30 ms.

Siehe “Richtlinie fir die Kommunikations-Ansprechzeit” fir die Ansprechzeit bei Anschluss mehrerer Controller.

Anm. 5
Anm. 6

Bei Schrittdaten-Eingabe kénnen bis zu 12 Controller angeschlossen werden.
In Féllen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Controller mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

% S\NC
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Serie LEC-G

Richtlinien fiir Kommunikations-Antwortzeit

Die Reaktionszeit zwischen Gateway-Einheit und Controller h&ngt von der Anzahl der an der Gateway-Einheit angeschlossenen Controller ab.
Siehe unten stehendes Diagramm als Richtwert fur Reaktionszeiten.

400
350 /"
’g 300
= 250 1
© /
£ 200 -
8 -
a 150
2 M
< 100 /,,
A
50 =
0
1 2 4 7 1 11 12
Anzahl der an:chliegbaren Congtrolle?(Einh?ait) = Dieses Diagramm zeigt die Verzdgerungszeiten zwischen Gateway-Einheit und Controllern.
Die Verzégerungszeit des Feldbusnetzwerkes ist nicht beriicksichtigt.
Abmessungen
N
Schraubenmontage (LEC-GLILIL)
anwendbares Feldbusprotokoll: CC-Link Ver. 2,0 anwendbares Feldbusprotokoll: DeviceNet ™
(85) @4,5 (35 (85) 24,5 (85
82 fiir Gehausemontage \| 31 82 fiir Gehéusemontage 31
——<l Al -><1— Al
(@ i (@ar
© ak
gl “S
] (© oo
] 2 3
o o
Bl |[4fEWl © Rl |[HEle E
- 8 |(O - sils
= 3 =
2 2
KL KL
=
SF 18,2 9 182
4,5 4,5
fur Gehausemontage fur Geh&usemontage
anwendbares Feldbusprotokoll: PROFIBUS DP anwendbares Feldbusprotokoll: EtherNet/IP™
(87,9) (35) 85 (35)
82 045 ____ "5 82 @45 _____ 5
1 fiir Gehdusemontage 1 fir Gehausemontage
BLY LY -
)
=
] s
4
o ol N —
i - T
8
g
i
| 182
4,5
fur Gehausemontage fur Gehdusemontage

B Handelsmarke DeviceNet™ ist eine Handelsmarke von ODVA. EtherNet/IP™ ist eine Handelsmarke von ODVA.
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Abmessungen

Gateway-Einheit Serie LE C'G

DIN-Schienenmontage (LEC-GJICID)
anwendbares Feldbusprotokoll: CC-Link Ver. 2,0

(85)
82
od
A
3
a.._
9
jﬁ_
1
(©) &

= montierbar auf DIN-Schiene (35 mm)

(35)
31

187,3 (geschlossene Verriegelung DIN-Schiene)

- 193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

P o[l ok B |
>l i =iBR

[
00000

anwendbares Feldbusprotokoll: PROFIBUS DP

anwendbares Feldbusprotokoll: DeviceNet ™

(85)
82
1
N
<
[(]
n
(]
©) *

(35)

31

170
152,2

0003.

%o 8o Bolllo

193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)
187,3 (geschlossene Verriegelung DIN-Schiene)

 montierbar auf DIN-Schiene (35 mm)

anwendbares Feldbusprotokoll: EtherNet/IP™

Modellauswahl

|

Servomotor / Schrittmotor

(87.9) (35 (85) (35)
82 31 82 31
L ~d
= | 9
2l = 5|2 o i
2|2 5|6 =
3|3 a|?
DL = -
o % % H % %
5| £ 8|S
S| 5|o|N Sl ol N
Q
g% &3 &
| 5|8
>|8 2| 8 2
215 0|
o8 5|2 .
52 =l g 1 9
IS s 2
8" N ol
2 3= s/
! ! d @
(98) == e 3
<
* DIN-Schienenmontage méglich (35 mm) m
LL
1]
-l
DIN-Schiene L h—
AXT100-DR-I 75 125 (Steigung) __ | 5,25 0
(]
+ Flr [ die "Nr." aus nachstehender Tabelle eingeben. | (&)
Siehe obige Abmessungen fir Montageabmessungen. 3& ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ﬂ
1,25 0]
L-Abmessung [mm] L
Nr. 1 2 3 4 5) 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 H
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |1105| 123 |1355| 148 1605 | 173 | 1855 | 198 |210,5| 223 | 2355 | 248 | 260,5
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40 £ g
L 273 | 2855 | 298 | 3105 | 323 | 3355 | 348 |360,5| 373 | 3855 | 398 |410,5| 423 | 4355 | 448 | 460,5| 473 | 4855 | 498 | 5105 '§_§_
£3
B Handelsmarke DeviceNet™ ist eine Handelsmarke von ODVA. EtherNet/IP™ ist eine Handelsmarke von ODVA.
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Programmierfreier Controller

Serie LECP1

Bestellschllissel

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

Controller-—f l Option lBesteII-Nr. Antrieb
: (auBer Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen)
T s k?m';at'b:::\'/\g%mr | o Schraubenmontage | | poigpiel: Geben Sie "LEFS16A-400" fiir
chrittmotor (Servo, ) D Anm) | DIN-Schienenmontage LEFS16A-400B-R17N1 ein.
Anm.) DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.
Zahl der Schrittdaten (Positionen) Bitte getrennt bestellen. . wenn bei Bestellung der Serie LE die Ausfiihrung
| 1 | 14 (programmierfrei) | ¢ 1/0-Kabelldnge [m] mit Controller (-J1NC/-C1P0) gewéhlt wird, muss
— Shne Kabel dieser Controller nicht bestellt werden.
Parallel-l/O-Ausfiihrunge 1 1,5
N NPN 3 3
P| PNP 5 5
A\ Achtung Der Controller wird als einzelne Einheit
E?Eé(r(f)"nllformg Prgl\dlllillklt;]htl' i d Uft, indem der elektrische Antrieb der Serie LEF mit dem Controll Verkaufl, nachdem der entsprEChende
déer SerlijeuCEgC E(;mbini-ericwulrry:.wur e gepriift, indem der elektrische Antrieb der Serie mit dem Controller kompatible Antrieb eingestellt wurde.
Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und von der Beeinflussung sonstiger elektrischer Stellen Sie sicher, dass die Controller-

Geréte und Verdrahtung abhéngig. Aus diesem Grund kann die Erfilllung der EMV-Richtlinie nicht fiir SMC-Bauteile Antriebs-Kombination kompatibel ist.
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. « Siehe Bedienungsanleitung fir die Verwendung
[UL-konforme Produkte] dieser Produkte. Diese kdnnen Sie von unserer
In Féllen, in denen UL-Konformitét gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Controller mit einer Spannungsversorgung Webseite http:/www.smc.eu herunterladen.

Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

Technische Daten

Technische Daten (Standard)

Position LECP1
kompatibler Motor Schrittmotor
Spannungsversorgung .1 Versorgungsspannung: 24 VDC +10 %, max. Stromaufnahme: 3A (Spitze 5A) Anm.2)
[Inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Stopp, Bremse]
Paralleleingang 6 Eingange (Optokoppler)
Parallelausgang 6 Ausgange (Optokoppler-Isolierung)
Haltepunkte 14 Positionen (Positionszahl 1 bis 14(E))
kompatibler Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
Speicher EEPROM
LED-Anzeige LED (grun/rot) jeweils
7-Segment-LED Anm-3) 1-stellig, 7-Segment-Anzeige (rot) Die Werte werden in Hexadezimalen angezeigt (,,10" bis ,, 15" in Dezimalzahlen werden als ,A" bis ,F" angezeigt)
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme fiir Zwangsverriegelung Anm-4)
Kabelldnge [m] I/0-Kabel: max. 5 Antriebskabel: max. 20
Kiihlsystem natirliche Luftkiihlung
Betriebstemperaturbereich [°C] 0 bis 40 (kein Gefrieren)
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Lagertemperaturbereich [°C] —10 bis 60 (kein Gefrieren)
Lager-Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Isolationswiderstand [MQ] zwischen Gehause und SG-Klemme 50 (500 VDC)
Gewicht [g] 130 (Schraubenmontage), 150 (DIN-Schienenmontage)

Anm. 1) Die Spannungsversorgung des Controllers darf nicht einschaltstrombegrenzt sein. In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe
und Controller mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

Anm. 2) Die Leistungsaufnahme variiert je nach Antriebsmodell. Néhere Angaben sind in den Bedienungsanleitungen der jeweiligen Antriebe usw. enthalten.

Anm. 3) ,10" bis ,15" in Dezimalzahlen werden in der 7-Segment-LED wie folgt angezeigt.

AbcdEF

Dezimalanzeige

Hexadezimalanzeige A b c d E F
Anm. 4) Gilt fir Motorbremse.
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Programmierfreier Controller Serie LE CP 1

E
2
=
Controller-Details ——
o] L+ . Nr. | Anzeige Beschreibung Details (/)]
@ @ PWR Spannungsversorgungs-| Spannungsversorgung ON/Servo ON : leuchtet griin 5 h
/@ LED Spannungsversorgung ON/Servo OFF: griin blinkend ‘g |
mit Alarm : leuchtet rot kS
i @ | ALM Alarm-LED A teuch £
Parametereinstellung - blinkt rot é
| | . o Anderq_ng und Schutz des Modus-Schalters :\é
@ ® Abdeckung (nach Andern des Schalters Abdeckung schlieBen) 2
o
o Masse-Anschluss (Ziehen Sie die Schraube bei der Montage des =M
’/@ @ FG Controllers mit der Mutter fest. SchlieBen Sie das Erdungskabel an.) & |
®) — Modus-Schalter | Schalten Sie den Modus zwischen manuell und automatisch um. H
® — 7-Segment-LED | Stopp-Position, der per (8) eingestellte Wert und die Alarminformation werden angezeigt.
7 3 @ SET Einstell-Taste Die Einstellungen oder den Verfahrbetrieb im manuellen Modus wahlen.
— Schalter zur Positionsauswahl | Die Verfahrposition (1 bis 14) und die Ausgangsposition (15) zuordnen. | —
©® MANUAL manuelle Vorwartstaste | Im Handbetrieb vorwarts verfahren und Tippbetrieb durchfiihren. ©©O
‘ /® manuelle Riickwartstaste | Im Handbetrieb riickwarts verfahren und Tippbetrieb durchfiihren. <0
_ ) /@> a SPEED Vorwértsgeschwindigkeits-Schatter | 16 Vorwartsgeschwindigkeiten sind verfligbar. 88
:._.5:/ 2 Rilckwartsgeschwindigkeits-Schater | 16 RUckwartsgeschwindigkeiten sind verfligbar. ] d
o a3 ACCEL Vorwértsbeschleunigungs-Schater | 16 Vorwarts-Beschleunigungsschritte sind verfugbar.
S Rilckwartsbeschleunigungs-Schatter | 16 RUckwarts-Beschleunigungsschritte sind verfugbar. ]
g (B) CN1 Spannungsversorqungsanschluss | Das Spannungsversorgungskabel anschlieen. 1
CN2 Motoranschluss | Den Motorstecker anschlieBen. 8
= /® a7 CN3 Encoder-Stecker | Den Encoderstecker anschlieBen. —
) CN4 1/O-Stecker Das I/O-Kabel anschlieBen.
7 -
o
) (6]
w
| S S J
i
<
Montageanweisung o
- _— o
Controller-Montage siehe unten. "_',J
1. Befestigungsschraube (LECP10-0) 2. Erdung —
(Installation mit zwei M4-Schrauben) Ziehen Sie bei der Montage des Erdungskabels die Schraube
Erdungskabel ‘ unten dargestellt fest. »
]
Einbaulage > i | ? M4-Schraube I'u']
o Kabel mit Quetschkabelschuh |
! o
1 | gezahnte Sicherungsscheibe %
B @& B
! Peafip—
! o)
! (6]
B ol P
i E O m R T
I | ‘ m
Einbaulage :: DU
[ Controller
Anm.) Wenn bei der Serie LE GréBe 25 oder mehr verwendet wird, muss der Abstand zwischen den Controllern mindestens 10 mm betragen. L
A\ Achtung 3
®M4-Schrauben, Kabel mit Kabelschuh und gezahnte Sicherungsscheibe sind nicht inbegriffen. &I)
Stellen Sie die Erdung sicher, um die Gerauschtoleranz zu gewahrleisten. —
e \Verwenden Sie einen Feinschraubendreher mit der u.g. GréBe zum Andern des Positions-
schalters (8) und stellen Sie den Wert des Geschwindigkeits-/Beschleunigungs- (I.E
Schalters (D auf (4. TT]
L -
GroBe
Endbreite L: 2,0 bis 2,4 [mm] =83
Endstarke W: 0,5 bis 0,6 [mm] ge
wi 25
< vergroéBerte Ansicht des % §
\ Schraubendreher-Endes —2

SVMC
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Serie LECP1

Abmessungen

Schraubenmontage (LEC100-0)

DIN-Schienenmontage (LECC11JD-0)

85 11,5
db
N
<
(8}
H
k:.l:,,‘
L,
i ™

87

N

110

CN3 Encoder-Stecker

CN2-Motorstecker

CN1-Spannungsversorgungsstecker

© 04,5
< Geh&ausemontage
1)
4,5
Gehausemontage
38
St 36,2
163

110
86

=
I L A K@KDE oL

133,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

127,3 (geschlossene Verriegelung der DIN-Schiene)




Programmierfreier Controller Serie LE CP 1

Verdrahtung_jsbeispiel 1

| Spannungsversorgungsanschluss: CN1

CN1 Spannungsversorgungsklemmen-Anschluss fiir LECP1

Fosthussbezechnung | Kabelfarbe Funktion Details
oV blau gemeinsame M 24V-Klemme/C 24V-Klemme/BK
Versorgung (-) | RLS-Klemme sind gemeinsam (-).
M 24V | weiB Motor-Spannungs- Motor-Spannungsversq_rgung
versorgung (+) (+), zum Controller gefiihrt
C 24V |braun Steuerungs-Spannungs- Controller-Spannungsv_grsorgung
versorgung (+) (+), zum Controller gefiihrt
BK RLS |schwarz| Bremse (+) Eingang (+) zur Freigabe der Bremse

Verdrahtungsbeispiel 2

+ Bei Anschluss eines CN1-Spannungsversorgungssteckers verwenden Sie bitte das Anschlusskabel (LEC-CK1-1).
+ Das Spannungsversorgungskabel (LEC-CK1-1) liegt dem Controller bei.

Spannungsversorgungskabel fiir LECP1 (LEC-CK1-1)

2 i — th

| Parallel-l/0-Anschluss: CN4

= Wenn Sie eine SPS o. A. an den C4 parallelen 1/0-Anschluss anschlieBen, verwenden Sie bitte das 1/0-Kabel (LEC-CK4-J).
* Die Verdrahtung sollte an die Ausfiihrung der Parallel-1/O (NPN oder PNP) angepasst werden.

ENPN HPNP
24 VDC 24VDC
CN4 far VO-Signal CN4 fir 1/0-Signal
COM+ | 1 1 COM+ 1 {
CoM- | 2 COM- | 2
ouTo 3 ouTo 3 —@
outt | 4 Last ouT1 4 —{Lasi]
out2 | 5 outz | 5 (—Lest}
outs | 6 ouTs | 6 Lest}
BUSY | 7 BUsY | 7 [(—Last]
ALARM 8 Last ALARM 8 _@
INO 9 — —¢ INO 9 _/_‘
IN1 =1 IN1 10 —
IN2 nr— —
IN2 11 —/—‘
IN3 2’
IN3 12 —/—'
RESET | 18 |— —¢
RESET 13 —/—‘
Eingangssignal Ausgangssignal
Bezeichnung Details Bezeichnung Details
COM+ Anschluss 24 V fir das Eingangs-/Ausgangssignal Schaltet sich ein, wenn Positionierung oder Schub abgeschlossen sind.
COM- Anschluss 0 V 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) ouUT3 ouT2 OUT1 ouUTOo
INO bis IN3 Beispiel - (Verfahrbefehl fir 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
Zuriicksetzen des Alarms und Unterbrechung des Betriebs Anm.) Signal des negativ-logischen Schaltkreises (N.C.)
Wahrend des Betriebs: Verzégerungsstopp von der Position, bei
RESET der ein Signal eingegeben wird (Servo ON
wird aufrechterhalten)
Bei aktivem Alarm: Zurlicksetzen des Alarms
STOPP Stopp-Befehl (nach max. Verzégerungsstopp, Servo OFF)

Eingangssignal [INO - IN3] Tabelle der Positionszahlen ©: OFF @: ON

Ausgangssignal [OUTO - OUT3] Tabelle der Positionszahlen ©: OFF @: ON

N

Positionszahl IN3 IN2 IN1 INO Positionszahl OouT3 ouT2 OouT1 ouTo

1 O @) O [ ] 1 O ©) [©) [ ]

2 O O [ ) @) 2 @) @) [ ) @)

3 O O [ ) [ ) 3 @) @) [ ) [ )

4 O [ ] O [©) 4 O [ ] [©) @)

5 O [ ) @) [ ) 5 @) [ ) @) [ )

6 O [) [ ) @) 6 @) [ ) [ ) @)

7 O [ ] [ ] [ ] 7 O [ ] [ ] [ ]

8 (] O @) @) 8 [ ) @) @) @)

9 (] O [@) [ ) 9 [ ) @) @) [ )

10(A) o O [ ] O 10(A) [ ] ©) [ ] O
11(B) (] O [) (] 11(B) [ ) @) [ ) [ )

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

13 (D) [ ] [ ] O o 13 (D) [ ) [ ] @) [ ]
14(E) (] [ ) [) O 14(E) [ ) [ ) [ ) @)
2uriick zur Ausgangsposition (] [) [ ) (] 2urlick zur Ausgangsposition [) (] [) [)

88

Modellauswahl

Servomotor / Schrittmotor |
[ Lers |

LEFB

LECA6
LECP6

LEC-G

]‘ LECPA S=ely|

AC-Servomotor
[ LEFS

LEFB

LEFG ‘ LECSO ‘ |

eH

Produktspezifische
Sicherheitshinweis

|



Serie LECP1

Signal-Timing
— _—
(1) Zuriick zur Ausgangsposition
_____________ - 24V
Spannungsversorgung I fIN0-3 alle on oV
LN ON
Eingang INO-3 i I I OFF
1 “
\ ON
BUSY H
—_— ]—, OFF
4 S
Ausgang | OUTO-3 | | i
: |
¥ AN
=ALARM ) R
Bremse I,",' ; entriegelt
T \y 1 |halten
Geschwindigkeit/" < i Lo mmss
Fommmmmmmmm oo R v \zuriick zur .
{ON nach der Controller-Systeminitialisierung | Ausgangspostion | |

« "+ALARM” wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.

(2) Positionieranwendung

i Die Ausgangssignale OUT0-3 sind ON im selben Status wie die |
i Eingangssignale INO-3, wenn die Positionierung abgeschlossen ist. i

(3) Stopp abbrechen (Stopp zuriicksetzen)

Spannungsversorgung 24V
oV
ON
INO-3 v/////1 OFF
Eingang i 4
RESET L 1
/ ON
TO- - N
outes / /J - =~ OFF
Ausgang \g 1
BUSY |
Y
Bremse entriegelt
halten
Geschwindigkeit Stopp-Abbruch wihrend 0 mm/s
des Positionierbetriebs.
89

Spannungsversorgung 24V
oV
: ON
Eingang INO-3 I/ 4 OFF
R ’
0 / ON
OouT0-3 d f
A 75
Ausgang Ll i
BUSY | i
-
Bremse .' : entriegelt
i halten
Fi
Geschwindigkeit ; : 0 mm/s
Positionierbetrieb ;1

N

(4) Stopp durch STOP-Signal

Spannungsversorgung 24V
ov
ON
INO-3 Y/////\ OFF
Eingang 1 4
STOPP N |
;I‘ 'r \: <
! AN ON
OuTO0-3 L VO
AL o
A \ R
Ausgang | BUSY 4~_|_
X
*ALARM | |
Bremse I entriegelt
halten
Geschwindigkeit Stopp durch STOP-Signal 0 mm/s
im Positionierbetrieb.

(5) Zurticksetzen des Alarms

| Alarm-Reset |

""""""""" ON
Ei RESET
ingang S | | OFF
— ]7 ON
A *ALARM
usgang | FALARML | OFF

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



Zubehor: Antriebskabel

Programless Controller Serie LE CP 1

Antriebskabel fiir Schrittmotor

LE-CP-

Kabelldnge (L) [m]

-]

1,5

3

5

g

10"

15"

O|W|>|(wv|w| =

20"

+ Fertigung auf Bestellung

(nur Robotic-Kabel)

Kabel-Modell ®

Robotic-Kabel
(flexible Kabel)

S Standard-Kabel

LE-CP-é/KabeIIénge: 1,5m,3m,5m

Bﬁlegung Antriebsseite

(13,5)5§:g - === 0‘3’
,\[_I_\_ ] pa

)

I
iy

Stecker A
(30,7) L

Stecker C

Controller-Seite
(14,2)

& Belegung

7 PV Af e B
=i A6B6
= 1= .

(14,7)

(10)
LE-CP-§8/Kabellainge: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
(* Fertigung auf Bestellung)

Controller-Seite

Antriebskabel mit Bremse und Sensor fiir Schrittmotor

LE-CP-

Kabelldnge (L) [m]

-B-[ ]

1,5

3

5

8"

10"

15°

O|m > lo|o|w| =

20"

* Fertigung auf Bestellung

(nur Robotic-Kabel)

mit Bremse und Sensor e

Kabel-Modell ®

Robotic-Kabel
(flexible Kabel)

Standard-Kabel

Anm.) Nicht verwendet bei Serie LE

Belegung Stecker C (14,2)
) ) © —_
1 2 Antriebsseite s Y Belegung
5 6 8] =
'~ = T A1 B 1
(188 = ! 5 — |§“]
1 ]; 2 == & A6 - B6
i )]
15-4-16 Stecker A § L (14,7)
(10) (30,7)
q Belegung Belegung
Schaltkreis Steoker A Farbe Stecker C
A B- braun 2
A A- rot 1
B B-: orange 6
B A- gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/— A-3 blau 4
Belegun,
- Abschirmung ___ Fabe | Sioier
Vee B-4 Y Y braun 12
Masse-Anschluss| _ A-4 + + + y schwarz 13
A B-5 — — rot 7
A A-5 T T schwarz 6
B B-6 " ,' " ,' orange 9
B A-6 o T = vl schwarz 8
Mo — 3
1 -
LE-CP-3/Kabelldnge: 1,5m,3 m,5 m _
5 Controller-Seite

Antriebsseite

Belegung Stecker A ag Belegung
== w | ] S s e i
(13,5) 5TE6 = Lot = A6 L) -B6
1 o & =SS T 5 0 A B1
5 ﬁﬁﬂ 6 EE—"Lg ' p 2 A3 B3
Stecker B >
10) (30,7) >=———— S L 1) (14,7)
8B e
LE-CP- pc/Kabellange: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
« .
( Fertlgung auZntBrigbss:gtlelung) Controller-Seite
-—_— ®| 2
Belegung Stecker A g\ SteckerC __ (1}2) Belegung
B I = [
5 = ] | I I A6 B6
0 —— Y Af B
1 29:';-:: 1 ) I aAsBS
15 A Stecker B "\\‘ = <]
o (30,7) N—rECXer B g L Stecker D 11) (14.7)
. Belegung Belegung
Schaltkreis Stecker A Farbe Stecker C
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B A2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/— A-3 blau 4
Bel
__Abschimung ___ Farbe | Stederd
Vee B-4 T T braun 12
Masse-Anschluss|__ A-4 ,’ 4 ,I 4 schwarz 13
A B-5 — — rot 7
A A-5 t T t T schwarz 6
B B-6 orange 9
B A6 : q‘i __ OO ~ ‘," schwarz 8
—————— — 3
. Belegung
Schaltkreis Stecker B
Bremse (+) B-1 rot 4
Bremse (-) A-1 >O<><>< schwarz 5
Sensor (+) Anm.) B-3 braun 1
Sensor (—) Anm.) A-3 blau 2
90
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| | LEFS i Modellauswahl

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

LECA6
LECP6

LEC-G

]‘ LECPA S=ely|

|| LEFS

AC-Servomotor

LEFB

LEFG ‘ LECSO ‘ |

eH

Produktspezifische
Sicherheitshinweis

|



Serie LECP1

Optionen

Spannungsversorgungskabel

LEC-CK1-1

==

©
2
(13,3) (35) (60)
(1500)
Anschlussbezeichnung | Aodeckungsfarbe Funktion * LeitergroBe: AWG20
oV blau | gemeinsame Versorgung (-)
M 24V wei3 | Motor-Spannungsversorgung (+)
C 24V braun | Steuerungs-Spannungsversorgung (+)
BK RLS |schwarz|Bremse (+)
1/0-Kabel
Kabelldnge (L) [m]
1 1,5
3 3
5 5
Controller-Seite SPS-Seite
(11) (30) e (60)
N~
Q
= (L)
Klemmen-Nr. | Isolierungsfarbe | Punkt-Markierung | Punkt-Farbe Funktion * LeitergroBe: AWG26
1 hellbraun L schwarz COM+
2 hellbraun L rot COM-
3 gelb ] schwarz ouTo
4 gelb ] rot OouT1
5 hellgriin L schwarz ouT2
6 hellgriin ] rot OouT3
7 grau L schwarz BUSY
8 grau L} rot ALARM
9 weil3 L schwarz INO
10 weil3 L rot IN1
11 hellbraun LA schwarz IN2
12 hellbraun LB | rot IN3
13 gelb anm schwarz RESET
14 gelb Lo rot STOP

= Parallel-1/O-Signal ist im automatischen Modus giiltig.
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Impulseingang-Ausfuhrung

Serie LECPA

Bestellschliissel

C€ M

A\ Achtung

[CE-konforme Produkte]

(D Die Erfiilung der EMV-Richtlinie

wurde gepriift, indem der elektri-
sche Antrieb der Serie LEF und der
Serie LECPA kombiniert wurde.
Die EMV ist von der Konfiguration
der Systemsteuerung des Kunden
und von der Beeinflussung sonsti-
ger elektrischer Gerédte und Ver-
drahtung abhéngig. Aus diesem
Grund kann die Erfillung der EMV-
Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile
zertifiziert werden, die unter realen
Betriebsbedingungen in  Kunden-
systemen integriert sind. Daher
muss der Kunde die Erfiillung der
EMV-Richtlinie fur das Gesamtsys-
tem bestehend aus allen Maschi-
nen und Anlagen Uberpriifen.

(2 Fiir die Serie LECPA (Schrittmotor-

Endstufe) wurde die Erfillung der
EMV-Richtlinie mit der Installation
eines Stdrschutzfilter-Sets gepriift
(LEC-NFA).
Siehe Seite 98 fiir weitere Informati-
onen zum Stérschutzfilter-Set. Siehe
Betriebsanleitung der LECPA-Serie
fiir Informationen zur Installation.

[UL-konforme Produkte]

In Fallen, in denen UL-Konformitat

gefordert wird, sind elektrische

Antriebe und Endstufen mit einer

Spannungsversorgung  Klasse 2

UL1310 zu verwenden.

Technische Daten

LECP|AP|1] |-

Endstufen-Ausﬁ]hrungl

LEFS1 6B-100

Lo
AN | Impulseingang-Ausfiihrung (NPN) EndStgf:ignl::;ingt:ge
- - — u
Impul -Ausfiih PNP
AP _| impuiseingang-Ausflinrung (PNP) DIN-Schienenmontage

l D Anm.)
. Anm.)  DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.
I/0-Kabelldnge [m] Bitte getrennt bestellen.

—_ ohne
* |mpulseingang kann nur als Differenz- 1 1.5 Bestell-Nr. Antrieb
signal verwendet werden. Mit offenem 3 3" (AuBer Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen)
Kollektor kénnen nur 1,5m-Kabel |5 5* Beispiel: Geben Sie "LEFS16B-100" fir
verwendet werden. LEFS16B-100B-R1AN1D.

+ Wenn bei Bestellung der LE-Serie die Ausflihrung mit Controller (-PACIN/-PAPO) gewéhlt wird,
muss dieser Controller nicht bestellt werden.
* FUr Impulssignale mit offenem Kollektor den Strombegrenzungswiderstand (LEC-PA-R-00) separat bestellen.

Die Endstufe wird als einzelne Einheit verkauft, nachdem

der entsprechende kompatible Antrieb eingestellt wurde.

Stellen Sie sicher, dass die Endstufen-Antriebs-

Kombination korrekt ist.

<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte>

(D Stellen Sie sicher, dass die Modellnummer des Antriebs- —1i0n
Typenschilds mit der des Controller-Typenschilds ibereinstimmt. LEFS16B—100
Diese stimmt mit der Endstufe tiberein.

(2 Uberpriifen Sie, ob die Parallel-I/O-Konfiguration korrekt d> -

\_ ist (NPN oder PNP). )

*« Siehe Bedienungsanleitung fir die Verwendung dieser Produkte. Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.

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 Eingange (ohne Optokoppler-Isolierung, Impulseingangsklemme, COM-Klemme)

Parallelausgang

9 Ausgénge (Optokoppler-Isolierung)

Impulssignaleingang

max. Frequenz: 60 kpps (Open Collector), 200 kpps (Differenzialsignal)
Eingabemethode: 1-Impulsmodus (Impulseingang in eine Richtung), 2-Impulsmodus (Impulseingang in unterschiedliche Richtungen)

kompatibler Encoder

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

serielle Kommunikation

RS485 (kompatibel mit Modbus-Protokoll)

Speicher EEPROM
LED-Anzeige LED (griin/rot) jeweils
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme fir Zwangsverriegelung A"m-3)

Kabelldnge [m]

1/0-Kabel: max. 1,5 (Open Collector), max. 5 (Differenzialsignal)
Antriebskabel: max. 20

Kiihlsystem Luftkiihlung
Betriebstemperaturbereich [°C] 0 bis 40 (kein Gefrieren)
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich [°C]

—10 bis 60 (kein Gefrieren)

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 der muss ohne Strombegrenzung betrieben werden. In Fallen, in denen UL-Konformitét gefordert wird, sind elektrische
Antriebe und Endstufen mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.
Anm. 2) Die Leistungsaufnahme variiert je nach Antriebsmodell. Siehe technische Daten des jeweiligen Antriebs fiir weitere Informationen.

Anm. 3) Gilt fir Motorbremse.

smc %
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Serie LECPA

Montageanweisung

a) Schraubenmontage (LECPACIC-D)
(Installation mit zwei M4-Schrauben)

Einbavlage >

Erdungskabel

- - - -

b) DIN-Schienenmontage (LECPACICID-[7)

i

(Installation mit DIN-Schiene)

Erdungskabel
qp
—o ||
i EDIN-
® L
~— b
(A

Schiene

DIN-Schiene ist verriegelt.

Erdungskabel
arp
J— P
—
@ Lo
'\ DIN-
VA
© b
- .
A Ll

DIN-Schienen-Anbausatz

Haken Sie die Endstufe in die DIN-Schiene ein und driicken Sie

zur Verriegelung den Hebel des Abschnitts A in Pfeilrichtung.

Anm. ) Der Abstand zwischen den Endstufen sollte mindestens 10 mm betragen.

DIN-Schiene

Schiene

7,5 12,5 5,25
AXT100-DR- (Abstand)
* Fur O die "Nr." aus nachstehender Tabelle eingeben. ol o] PPN NN
Siehe Abmessungen auf Seite 94 fir Montageabmessungen. ey R e i i i i "
0|
1,25
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 |[110,5| 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 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 | 2855 | 298 |310,5 | 323 | 3355 | 348 | 360,5| 373 |3855| 398 |410,5| 423 | 4355 | 448 | 4605 | 473 | 4855 | 498 | 510,5

DIN-Schienen-Anbausatz

LEC-2-D0 (mit 2 Befestigungsschrauben)

Sollte verwendet werden, wenn der DIN-Schienen-Anbausatz auf die Endstufe der Schraubenmontage-Ausfiihrung danach montiert wird.

93
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Abmessungen

Impulseingang-Ausfiihrung Serie LECPA

a) Schraubenmontage (LECPACIJ-J)

66 35
12 Spannungsversorgungs-LED (griin) 04,5
~==11=—"(EIN: Spannungsversorqung ist eingeschaltet) fur Gehdusemontage
(TL; (ftr Schraubenmontage)
|
ﬁ_@;
/
Alarm LED (rot) |
(EIN: Alarm ist eingeschaltet) /
//
CN5 1/O-Stecker
N
//
CN4 Schnittstelle /
//
CN3-Encoderstecker _— /
|
o L
~— CN2 Motorstecker /
/
CN1 Spannungsversorgungsstecker - N I
4,5
" fiir Gehédusemontage
(fir Schraubenmontage)
b) DIN-Schienenmontage (LECPACIID-[7)
76 35
dp - )
—
—— qf @
(e} 3 & 9| \
S| 2 o 2 o
nl 5 cl o [BA]
i 2 [&] = cils
n Z| 5 D5
o ol » z| @
1 5| z o z
: S| 7 5 O
1 < S 3 I~
| 3 3 g 35 8
' = 2 | =
i R < o S I]
1 £ 2 =2 I
(7 o % 'g o cN3
- > o 3| £
of & > 5
‘ 5 2 2 =
17 I ol 2 o2
S| 5 3 @ -
sl 2 ol = 3
@ gl o 5 3 v
— % g o g o -
o i =
Al A (2]
i g 3
d i i !

Verdrahtungsbeispiel 1

\* montierbar auf DIN-Schiene (35 mm)

| Spannungsversorgungsanschluss: CN1

« Stecker ist der LEC beiliegend

CN1-Spannungsversorgungsklemme fiir LECPA (PHOENIX CONTACT FK-MCO0,5/5-ST-2,5)

Anschlussbezeichnung Funktion Details
ov gemeinsame Versorgung| M 24V-Klemme/C 24V-Klemme/EMG-Klemme/BK RLS-Klemme
(-) sind gemeinsam (-).
M 24V Motor-Spannungsversorgung (+) | Motor-Spannungsversorgung (+), zur Endstufe geflhrt
C 24V Steuerungs-Spannungsversorgung (+)| Controller-Spannungsversorgung (+), zur Endstufe gefuhrt
EMG Stopp (+) Eingang (+) zur Freigabe von Stopp
BK RLS Entriegelung (+) Eingang (+) zur Freigabe der Bremse

N

SVMC

ov

M 24V

C 24V
EMG
BK RLS

Spannungsversorgungsstecker fiir LECPA

94

| | LEFS i Modellauswahl

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

LECA6
LECP6

LEC-G

] (N9 LECP1

AC-Servomotor
[ LEFS

LEFB

LEFG ‘ LECSO ‘ |

eH

Produktspezifische
Sicherheitshinweis

|



Serie LECPA

Verdrahtungsbeispiel 2

= Wenn Sie eine SPS 0.A. an den CN5 parallelen 1/0-Anschluss anschlieBen, verwenden Sie bitte das 1/0-Kabel (LEC-CL5-0J).

| Parallel-I/O-Anschluss: CN5 * Die Verdrahtung sollte an die Ausfiihrung der Parallel-1/O (NPN oder PNP) angepasst werden.

LECPANCIC-O (NPN) LECPAPOO-CI (PNP)
CN5 Spannungsversorgung 24 VDC +10 % fiir E/A-Signal CN5 Spannungsversorgung 24 VDC +10 % fiir E/A-Signal
Arschussoezeening | Funktion Pin-Nr. Funktion Pin-Nr. [
COM+ 24V 1 e { COM+ 24V 1 : |/ : {
COM- oV 2 s COM- oV 2 :
NP+ Impulssignal 3 : L NP+ Impulssignal 3
NP- Impulss!gnal 4 Anm. 1) NP— Impulss!gnal 4 Anm. 1)
PP+ Impulssignal 5 PP+ Impulssignal 5
PP— Impulssignal 6 PP— Impulssignal 6
SETUP Eingang 7 SETUP Eingang 7
RESET Eingang 8 RESET Eingang 8
SVON Eingang 9 SVON Eingang 9
CLR Eingang 10 CLR Eingang
TL Eingang 11 L Eingang
TLOUT | Ausgang 12 {Last}— TLOUT | Ausgang {Last}
WAREA | Ausgang | 13 [Last — WAREA | Ausgang {Last}
BUSY Ausgang 14 {Last}— BUSY | Ausgang {Last}
SETON | Ausgang | 15 [Last }— SETON | Ausgang {Cast}
INP Ausgang 16 {Last}— INP Ausgang {Cast}
SVRE | Ausgang 17 {Tast — SVRE | Ausgang {Cast]
\EsTOP#m2| Ausgang | 18 [Last — /ESTOP*™ 2| Ausgang {Cast}
<ALARM*™ 2| Ausgang 19 {Tast— ALARM*™ 2] Ausgang {Cast}
AREA | Ausgang 20 {Last}— AREA | Ausgang {Last]
Ose
Fe 0,5-5 i |
Anm. 1) Siehe "Verdrahtungsdetails Impulssignal" fir die Verdrahtungsmethode des Impulssignals. Bei
Impulsrichtungssignal_ ist PP das Impulssignal und NP das Richtungssignal. ) Ausgangssigna|
Anm. 2) Ausgang, wenn die Spannungsversorgung des Controllers ON ist. (N.C.) m Details
Eingangssignal BUSY Ausgabe, wenn Antrieb in Bewegung ist
Bezeichnung Details SETON Ausgabe bei Riickkehr zur Ausgangsposition
COM+ Anschluss 24 V flr das Eingangs-/Ausgangssignal INP Ausgabe bei Erreichen der Zielposition
COM- Anschluss 0V fur das Eingangs-/Ausgangssignal SVRE Ausgabe, wenn Motor eingeschaltet ist
SETUP Befehl fir Ruckkehr zur Ausgangsposition *ESTOP Anm-3)|  keine Ausgabe bei Befehl fir EMG-Stopp
RESET Zurlicksetzen des Alarms +ALARM Anm.3) keine Ausgabe, bei Alarm
SVON Befehl fir Servo ON AREA Ausgabe, wenn innerhalb des Ausgabeeinstellbereichs
CLR Abweichungs-Reset WAREA | Ausgabe, wenn innerhalb des Ausgabeeinstellbereichs W-AREA
TL Befehl flr Vorschubbetrieb TLOUT Ausgaben wéhrend des Vorschubbetriebs

Anm. 3) Signal des negativ-logischen Schaltkreises ON (N.C.)

Verdrahtungsdetails Impulssignal (PNP)

¢ Positioniereinheit mit Differenzialausgang

Positioniereinheit Endstufe innen

NP+

NP 1kQ _%
1200

PP+

P 1kQ _&ﬂE
1200

---..-<|. C

-.--.-<|.

*Postioniereinheit mit offenem Kollektorausgang

Spannungsversorgung Impulssignal
| Positioniereipheit

T 1 i
é i Endstufe innen
i NP ] Anm.) Den Strombegrenzungswiderstand R in Reihe schalten,
* um der Impulssignalspannung zu entsprechen.
Or—— NP O Spannungsversorgung Technische Daten Strombegrenzungswiderstand
Strombegrenzungswiderstand R Anm) 1200 Impulssignal ~ [Strombegrenzungswiderstand R Bestell\r.
R 33KQ15%
1Kk M 24VDC +10 % St LEC-PA-R-332
ol PP-— o ! (min. 0,5 W)
L] Strombegrenzurgswiderstand RA™™) L. | 120 Q 5VDC 45 % 390 Q+5 % LEC-PA-R-391
H (min. 0,1 W)
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Impulseingang-Ausfiihrung Serie LECPA

s
H
s
k]
o
=
Signal-Timing ——
— _—
Zuriick zur Ausgangsposition n
s 24V LL
pannungsversorgung ‘ oV 5 w
9 -
ON £
SVON OFF %
Eingang D
SETUP I 5 —
BUSY E m
OFF o (L
17}
SVRE |
SETON
Ausgang
INP \ ©o©
h 0
m 00
*ALARM ‘ [ [TT]IT]
— A —-
*ESTOP | ‘.‘
H } (5
[ 1
Geschwindigkeit " 0 mm/s 8
: -l
Riickkehr zur Ausgangsposition ! \
____________________________________________ 1 |
i Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs ,in Position" der Grundparameter E -
i befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet. i o
« "*ALARM” und "«ESTOP” werden als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt. 8
-l
Positionierbetrieb Vorschubbetrieb <
o
ON ON
TL I
Impulssignal OFF OFF &J)
Eingang pulssig Eingang -
) Impulssignal ”"""""l"""””
ON ON
TLOUT
OFF ou _l OFF
(7))
Ausgang | BUSY Ausgang | BUSY h
-l
INP i INP i S
i i k]
T R £
[} [} Q N—
i i S
i \ i &
Geschwindigkeit Positionierbetrieb . 0mm/s Geschwindigkeit / st 0 mm/s Q
F Schubbetrieb | ! m
|m == e ! Lo e ! Leeee ' [TH
1 Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs "in Position" der Schrittdaten 1 1 Wenn die aktuelle Schubkraft den Schwellenwert “Trigger LV” i w
E befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet. [ i der Schrittdaten Ubersteigt, schaltet sich das INP-Signal ein. | =
Anm.) Wenn der Vorschubbetrieb gestoppt wird, wenn keine Impulsabweichung
vorhanden ist, kann der bewegte Teil des Antriebs pulsieren. I S—
?
Zuriicksetzen des Alarms O
i Ll
e .\ -
Ei RESET | |
ingang OFF (O]
B ON LL
Ausgang | *ALARM L
______________ OFF |
v Alarm aus ! I
= "«ALARM” wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt. _‘g §
g3
=5

O
:
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Serie LECPA

Zubehor: Antriebskabel

Antriebskabel fiir Schrittmotor
LE-CP-[1]-[ ]

Kabellédnge (L) [m]
1,5

3

5

o
10"
15"
20"

* Fertigung auf Bestellung
(nur Robotic-Kabel)

Kabel-Modell ®

Robotic-Kabel
(flexible Kabel)

Standard-Kabel

O|W|>|(wv|w| =

LE-CP-éIKabeIIénge
1852

L

1952 =

(10)

)
||
n

:1,5m,3m,5m
Antriebsseite —
©
— S
| | P
Stecker A

(30,7)

L

Controller-Seite

Belegung

Al |§|1 B1
BG
(14,7)

A6

LE-CP- 3&/Kabellinge: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
(* Fertigung auf Bestellung)

Controller-Seite

Belegung Stecker C (14,2)
. . n —
1 2 Antriebsseite <5 S Belegung
5 Q z
~ I T A1l e B1
(185 = 2]
1 1‘5 2 P - B6
! )
15416 307 Stecker A § L (14,7)
o) (E0 N b—
Schaltkreis Belegung Farbe Belegung
Stecker A Stecker C
A B-1 braun 2
A A1 rot 1
B B-2 orange 6
B A2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/— A-3 blau 4
Belegun,
__Abschirmung ___ Fave | SeoerD
Vee B-4 Y Y braun 12
Masse-Anschluss| _ A-4 ? 4 XXX ? 4 schwarz 13
A B-5 — — rot 7
A A-5 0 T 0 T schwarz 6
B B-6 i i orange 9
B A-6 ! == __>_<_>_<_>_<_>_<__\_‘ vl schwarz 8
""" — 3

Antriebskabel mit Bremse und Sensor fiir Schrittmotor
LE-CP-é/KabeIIénge: 1,5m,3m,5m

LE-CP-

-B-[ ]

Antriebsseite Controller-Seite
" Belegung Stecker A’ @] Belegung
Kabellange (L) [m] = o — S A1 =P B1
- =y | 4 ] A 111
1 5 (135) 5TEI6 = A AstE il Be
s [ i R SET
5 5 = < <]
10)15 16 Stecker B i3
g o (30,7) KB §| L (14,7)
i 8B .
A 10 LE-CP- A¢/Kabellange: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
B 15% .
* Fertigung auf Bestellun )
(o] 20* ( g 9 Antriebsseit g) Controller-Seite
- ntriebsseite ) _—
« Fertigung auf Bestellung Belegung SteckerA ©| 9 Stecker C 142) Belegung
(nur Robotic-Kabel) 148592 .ﬁ:IQ S S Af=R-B1
C ~ 3
) STErs EI 1 |- - = a6 @ﬂ B6
mit Bremse und Sensor ® 135 — Al B1
1§12 St ;] ] ) 1 =
15 | 16 N 3 = %
= Stecker B 3
Kabel-Modell ® ) =" & L (14.7)
Robotic-Kabel q Belegung Belegung
— (flexible Kabel) Schaltkreis Stecker A Farbe Stecker G
5 B-1 braun 2
S Standard-Kabel A A1 rot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/— A3 blau 4
Bel
__Abschimung ___ Farbe | Sieoierb
Vce B-4 T T braun 12
Masse-Anschluss|__ A-4 ,’ 4 ,’ 4 schwarz 13
A B-5 — — rot 7
A A-5 0 T 0 T schwarz 6
B B-6 orange 9
B A6 : q‘i __ OO ~ ‘/" schwarz 8
—————— — 3
Schaltkreis ggs?:?g
Bremse (+) B-1 rot 4
Bremse (-) A-1 >OOO< schwarz 5
Sensor (+) Anm.) B-3 braun 1
Anm.) Nicht verwendet bei Serie LE [ Sensor (-)Anm) [ A-3 blau 2
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Impulseingang-Ausfiihrung Serie LECPA

Optionen

[I/0-Kabel]

LEC-C L5 -1

1/0-Kabelausfiihrung l lllO-KabeIIéinge (L)
[ L5 | FarLECPA | 1 1,5m

B 3m"

5 5m"

# Impulseingang kann nur als
Differenzsignal verwendet werden.
Mit offenem Kollektor kénnen nur
1,5 m-Kabel verwendet werden.

L
12

20 19

oo

= W | |88
NN S S |88

gs

oo

(25) | (10) (40) > 1

(45)

100 £10 Anzahl der Adem| 20
AWG-GroBe| 24

[Stérschutzfilter-Satz]
Schrittmotor-Endstufe (Impulseingangs-Typ)

LEC-NFA

Inhalt des Sets: 2 Stérschutzfilter
(Hergestellt von WURTH ELEKTRONIK: 74271222)

o) — V4R
3 | C—) \ Y
o]
o
(42,2) (28,8) =

* Siehe Bedienungsanleitung der Serie LECPA firr die Installation.

Modellauswahl

|
LEFS |

Servomotor / Schrittmotor

m
LL
17}
-l
- Isolierungs- | Punkt- |Punkt- . Isolierungs- | Punkt- |Punkt-
Pin-Nr. farbe  [Markierung| Farbe Pin-Nr. farbe  [Markierung| Farbe
1 hellbraun u schwarz 12 hellbraun | =E rot —
2 helbraun | ® rot 13 gelb HE | schwarz 0o
3 gelb u schwarz 14 gelb [ ] rot <0
4 gelb ] rot 15 heligrain | mm  [schwarz| | QO
5 hellgriin L schwarz 16 hellgrin [ 1] rot H L_IIJ
6 hellgriin [ ] rot 17 grau HEE | schwarz
7 grau L schwarz 18 grau [ 1] rot
8 grau L rot 19 weif3 HE | schwarz 4]
9 weil3 u schwarz 20 weif3 L rot 1
10 weil3 u rot Ose - 8
11 hellbraun | WM | schwarz 0,5-5 grun -
-—
o
(&)
1)
-l
[Strombegrenzungswiderstand] <
Dieser optionale Strombegrenzungswiderstand (LEC-PA-R-[J) wird bei dem E')
Impulssignal der Positioniereinheit mit offenem Kollektorausgan