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Variantenubersicht

Elektrischer 2-Finger-Greifer serie LEHZ/LEHZJ/LEHF

Hub Haltekraft [N] Offnungs | Controller-/ | Details
beidseitig SchlieBgeschwin- [ Endstufen- | auf
o> [[Stamtora | Kompatt | st | - sone” | soe
10 2 bis 6
| | 6 bis 14 _2bisé | 5 bis 80
16 | | 3bis8 |
20 10
LEHZ | | 16bis40 | 11bis28 | 5 bis 100 Seite 1
25 | 14 |
32 | 22 |s2bis130| — |
5 bis 120
40 | 30 |s4bis2t0| — | Serie LEGP1
10 | 4 | 3bis6 |
| 6 bis 14 5bis80 oo\ EcPA
6 | 6 | 4bis8 | 2l ,
LEHZJ mit Staubschutzabdeckung ~ LEHZJ 20 | 10 | Seite 15
16bis40 | 11bis28 | 5 bis 100
25 | 14 |
10 |16 (32) Amm)| 3 bis 7 | 5bis 80
20 |24 (48) Anm) 11 bis 28
LEHF jelts | | Seite 27
32 |32 (64) Arm)| 48 bis 120 | 5 bis 100
40 |40 (80) Anm)| 72 bis 180 |

Anm.) (): Langhub

Elektrischer 3-Finger-Greifer serie LEHS

[1]¢]
beidseitig
[mm]

Haltekraft [N] Offnungs-/
SchlieBgeschwin

Controller-/ | Details
Endstufen- auf
Serie Seite

10 | 4 |22bis55|1,4bis35| 5bis70

s 20 | 6 | 9bis22 | 7bis17 | 5bis80 | Serie LECP1 Sefe 40
32 | 8 | 3biso0| — | 5bis100 | Serie LECPA
40 | 12 |s2bis130| — | 5bis120 |

Controller/Endstufe LEC

Kompatibler |Versorgungs- Parallel-/O Anzahl der D‘::f"s
R Motor | M | _ingang | _Ausgang | PO"" | seie

Ubersicht 1

Programmierfreie . 24 VDC 6 Eingénge 6 Ausgénge .
Ausfchrung LECP1 | Schrittmotor +10% | (Optokoppler) | (Optokoppler) 14 Seite 58

Impulseingang- . 24 VDC 5 Eingange 9 Ausgange o .
Austihning LECPA | Schrittmotor +10% | (Optokoppler) | (Optokoppler) Seite 65




Elektrisch

©00000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000a

er 2-Finger-Greifer

Serie LEHZ/GréBe: 10, 16, 20, 25, 32, 40
Serie LEHZJ/GréBe: 10, 16, 20, 25
serie LEHF/GroBe: 10, 20, 32, 40

eKompakt bei geringem Gewicht ®Abgedichtete Konstruktion mit
Zahlreiche Haltekrafte

Gewicht 1 65 g

(LEHZ10)

Gewicht 1 35 g

(LEHZ10L)

-
Fingeroptionen

Seitliche Montage mit
Gewindebohrung

_Durchgangsbohrung in
Offnungs-/SchlieBrichtung

Flachfinger mit
Gewindebohrungen

~N

Serie LEHZ

Handhilfsbetatigung

Zum Offnen und SchiieBen der Finger
(bei ausgeschalteter Spannungsversorgung)

e
-

Gleitspindel
@ @ Verringerter
Reibungswiderstand
M-t 5 durch spezielle
(€ P & Oberflachenbehandiung

Linearfithrung J Fehlausrichtung der Linearfiihrung wird verhindert
Die Fehlausrichtung der Linearfiihrung

wird durch 2 Positionierstifte verhindert.

Merkmale 1

Staubschutzabdeckung (entspricht IP50)

® Verhindert das Eindringen von Metallspanen, Staub usw.
® Verhindert Schmierfettspritzer usw.

@3 verschiedene Gehausematerialien
(Flihrung)

® Chloroprenkautschuk (schwarz): Standard
® Fluorkautschuk (schwarz): Option
® Silikonkautschuk (weif3): Option

Encoder-Staubschutzahdeckung

e / Silikonkautschuk
=2 {

52

h

= Abdeckung ohne Uberstande
Die nach innen geklappte
Konstruktion sorgt dafir, dass
beim Offnen und SchlieBen der
Abdeckung keine Interferenzen
durch Ubersténde mit anderen
Geraten in Betrieb entstehen.

(LEHZJ)

Serie LEHZJ

Handhilfsbetatigung

Zum Offnen und SchlieBen der Finger
(bei ausgeschalteter Spannungsversorgung)

Encoder-Staubschutzabdeckung

Gleitspindel

Verringerter
Reibungswiderstand
durch spezielle
Oberflachenbehandlung

Staubschutzabdeckung

Linearfiihrung JX Fehlausrichtung der Linearfiihrung wird verhindert
Die Fehlausrichtung der Linearfihrung

wird durch 2 Positionierstifte verhindert.



Elektrischer 3-Finger-Greifer

Serie LEHSIGroBe: 10, 20, 32, 40

O®Fur das Halten runder Werkstucke

Gewicht 1 85 g

(LEHS10)

®Langhubvarianten, fir das
Halten verschiedener Werkstiicke

Hub:

max. 40 mm
o

[ Kompakt J
Gewicht 50 g

(LEHS10L)

Hub:

max. 80 mm

(LEHF40K2-40)

i)

(LEHF40K2-80)

Serie LEHS

Handhilfsbetitigung

Serie LEHF

Handhilfsbetatigung Gleitspindel

Zum Offnen und Verringerter Zum Offnen und SchlieBen der
SchlieBen der Finger Reibungswiderstand Finger (bei ausgeschalteter
(bei ausgeschalteter durch spezielle Spannungsversorgung)
Spannungsversorgung) Oberflachenbehandlung
| D
% Verringerter
gﬁ ﬁ Reibungswiderstand
- _ durch spezielle
%3 ! ] Oberfléachenbehandlung
T U7 :)

Linearfiihrung

Fehlausrichtung der
Linearfiihrung wird verhindert

Die Fehlausrichtung der Linearfuhrung
wird durch 2 Positionierstifte verhindert.

mit Prismenfiihrungsstruktur

Kompakt, hohe Haltekraft durch
Prismenflihrungsstruktur.

Merkmale 2



Serie LEH

Montagemoéglichkeiten

Serie LEHZ/LEHZJ
' I\ Bei Verwendung der Gewinde {[E] Bei Verwendung der Gewinde | [§] Bei Verwendung der Gewinde auf der
auf der Seite des Gehauses an der Montageplatte i Rickseite des Gehduses

It 1 It
]7 Positionierstift Positionierstift Positionierstift

© [l 222 ¢ - ::é <4

|l e COE : i

Einbaulage Einbaulage Einbaulage
Serie LEHF

{ [E] Bei Verwendung der Gewinde [ Bei Verwendung der Gewinde auf

{ [\ Bei Verwendung der Gewinde
an der Montageplatte der Riickseite des Gehauses

am Gehause

Positionierstift 1Einbaulage

T/

Einbaulage

Positionierstift

Einbaulage

00 | oo p =)

Positionierstift

Serie LEHS

i [N Bei Verwendung der Gewinde an | [5] Bei Verwendung der Gewinde
der Montageplatte ‘ auf der Riickseite des Gehauses

i T . . Positionierstift
Positionierstift |

Einbaulage

4=

Einbaulage

—

—ry =r

e N
Kabel-Eingangsrichtung kann gewahlt werden.
Serie LEHZ/LEHZJ Serie LEHS . Serie LEHF
Eingang auf Eingang auf der . .
Eingang auf der linken Seite der linken Seite A rechten Seite Eingang auf der linken Seite  Eingang auf der rechten Seite
— Motorkabel
4" Eingang auf der
r11 vorderen Seite
Eingang auf der
vorderen Seite "
\ J

Merkmale 3




Anwendungsbeispiele

4( Greifen von leicht verformbaren oder zerbrechlichen Teilen )7

Reagenzglas
O-Ring

Ausrichtung und Auswahl Greifanwendung in
willkiirlich ausgerichteter Teile engen Umgebungen

Identifizierung von Positionieren Geschwin-
Werkstiicken mit digkeitssteuerung

unterschiedlichen und Positionieren
Abmessungen (Mindesthub)

<Greifen von zylindrischen und kugelformigen TeiIerD

Steuerung der Geschwindigkeit und der Haltekraft

Merkmale 4
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Schrittmotor-Endstufe/serie LECPA ......ooovoemeeee, Seite 65
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Elektrischer 2-Finger-Greifer

Serie LEHZ _
Modellauswahl y

Auswahlverfahren

. . . Ermittlung der von auBen
m Ermittlung der Haltekraft. »m Ermittlung der Hebelarmlange. »m auf die Finger wirkende Kraf,

m Ermittlung der Haltekraft.

Prifen Sie die - Berechnen Sie die Wéhlen Sie ein Modell aus - Wahlen Sie die
Bedingungen. erforderliche Haltekraft. dem Haltekraft-Diagramm. Schubgeschwindigkeit.
Beispiel Richtlinien zur Auswahl des Greifers unter LEHZ20
, . Beriicksichtigung des Gewichts des Werkstiicks
Werkstiickgewicht: 0,1 kg » @ Obwohl die Bedingungen je nach Form des Werkstticks 50 \ \ \
und dem Reibungskoeffizienten zwischen Finger und Schubkraft 100 %
Werkstiick variieren, sollte ein Modell ausgewdhlt _ 40 ‘
werden, das eine Haltekraft besitzt, die das 10- bis Z
20-fache des A"™) Gewichts des Werkstiicks betréagt. L 3 70 %
Anm.) Fir weitere Einzelheiten, siehe Berechnung der § 27 R
erforderlichen Haltekratft. $ 20
= 40 %
@ Wenn groBe Beschleunigungen oder StoBkréfte wahrend £
des Werkstlckiransports erwartet werden, missen 10
VorsichtsmaBnahmen getroffen werden.
Beispiel: Die Haltekraft soll mindestens das 20-fache

0
des Gewichts des Werkstticks betragen. 0 203040 60 80 100 120 140

Erforderliche Haltekraft
=0,1 kg x 20 x 9,8 m/s?=min. 19,6 N

Hebelarm L [mm]

Bei Wahl der Ausfiihrung LEHZ20

@ Die Haltekraft 27 N wird durch den Schnittpunkt der
Distanz zum Hebelarm L = 30 mm bei einer
Schubkraft von 70 % erreicht.

@ Die Haltekraft betragt das 27,6-fache des Gewichts
des Werkstucks und erfillt somit die Bedingung,
dass der Wert mindestens das 20-fache erflllen soll.

Schubkraft: 70 %
Die Schubkraft gehért zu den Werten der Schrittdaten, die in den Controller eingegeben werden.

|

Hubarmlange L = 30 mm

| |

Schubgeschwindigkeit: 30 mm/s LEHZ20
— 110
2 100 Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
=
Berechnung der Haltekraft g 90
1 1 Halten eines Werkstiicks wie in der Abbildung % 80
links, mit folgenden Werten: 2 70
F: Haltekraft [N] A3
u: Reibungskoeffizient zwischen den % 60
j i Anbauteilen und dem Werkstiick % 50
m: Werkstiickgewicht [kg] 2 40
g: Gravitationskonstante (= 9,8 m/s?) 3
mg: Werkstiickgewicht [N] 300 10 20 30 40 50 60
® @ sind die Bedingungen, unter denen das o
® o | Finger Werkstiick nicht fallt, Schubgeschwindigkeit [mm/s]
) 2xuF>mg @ Die gewuinschte Schubgeschwindigkeit wird erreicht,
Anbauteil T—Anzahl Greiferfinger wenn sich 70 % der Schubkraft mit 30 mm/s
mg Schubgeschwindigkeit kreuzen.
| und somit F > . . L ’
F | F 2xu Anm.) Bestétigen Sie den Schubgeschwindigkeitsbereich
N Da “a” als Sicherheitsfaktor definiert ist, anhand der bestimmten Schubkraft [%].
P\ Werkstiick ergibt sich fiir “F” folgende Formel:
uF | 1 F F=a9 xa
mg 2xp <Hinweis> Reibungskoeffizient i (abhéngig von Betriebsumgebung,
“Die Haltekraft soll mindestens das 10 bis 20-fache des Werkstiickgewichts betragen” Haltekraft usw.)
* Die von SMC empfohlene Angabe “10 bis 20-fache des Werkstiickgewichts” wird mit einem Reibungskoeffizienty | Anbauteil — Werkstiickmaterial (Richtlinie)
Sicherheitsfaktor “a” = 4 berechnet, der StoBlasten wéhrend des normalen Betriebs usw. berticksichtigt. 0,1 Metall (Oberflachenrauhigkeit max. Rz3,2)
0.2 01 0,2 Metall
n=0 n=0 min. 0,2 Gummi, Kunststoff usw.
m m
F=o19 x4-10xmg F=o19 _y4=20xmg
2x0,2 2x0,1 Anm.) ¢ Auch wenn der Reibungskoeffizient mehr als 1 = 0,2 betrégt, empfiehit
* * SMC aus Sicherheitsgriinden, die Greifer so zu wéhlen, dass die
Haltekraft mindestens das 10 bis 20-fache des Werkstiickgewichts betragt.
[1 0-fache des Werkstl','lckgewichts] [20-fache des Werksti]ckgewichts] * Wenn groe Beschleunigungen oder StoBkréfte wahrend des Werkstiickiransports

erwartet werden, miissen Vorsichtsmafnahmen getroffen werden.




Modellauswahl

Modeniauswahi Serie LEHZ

m Ermittlung der Haltekraft: Serie LEHZ

® Anzeige der Haltekraft
Die in den Diagrammen angegebene Haltekraft ,F*“ bezeichnet
die Kraft eines Fingers, wenn beide Finger und die Anbauteile
vollen Kontakt mit dem Werkstlick haben, wie in der Abbildung
unten dargestellt.

@ Stellen Sie sicher, dass sich der Hebelarm des Werksttcks ,L“
innerhalb des unten dargestellten Bereichs befindet.

AuBengreifend Innengreifend
T T
-y -y
[l . (] 1 . (]
o o 152 12
ESY 111 RS AM oo Finger
7 Anbauteil Iz
Anbauteil 1 a
L: Hebelarm - i . L: Hebelarm
F: Haltekraft F K&j FF Haltekraft
Werkstuick

* Die Schubkraft gehért zu den Werten der Schrittdaten,

* Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten,

Standard die in den Controller eingegeben werden. Kompakt die in den Controller eingegeben werden.
LEHZ10 LEHZ10L
20 Haltekraftgenauigkeit: +30 % vom Endwert 8 Haltekraftgenauigkeit: +30 % vom Endwert
= 1° Schubkraft 100 % = 6
=2 — ° =z T~
o — o —~——__Schubkraft 100 %
-.Lt 12 -.LE \
T 70 % ® 4 —_— o ——
F — = ~——170%
% 40 % % 2 —_— 40 % \
4
0 0
0 20 40 60 80 0 20 40 60 80 100
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHZ16 LEHZ16L
20 Haltekraftgenauigkeit: +30 % vom Endwert 10 Haltekraftgenauigkeit: +30 % vom Endwert
16 8
= = —
z zZ
= ~ o, =
Looq2 Scwft 100% L g \\ Schubkraft 100 %
X 3 ~—~——170% X 4 ~—_| 70% -
= T =
© [ — © | —
A 40 % — oL T | %0% —
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]




Serie LEHZ

Modellauswahl

m Ermittlung der Haltekraft: Serie LEHZ

# Die Schubkraft gehort zu den Werten der Schrittdaten,

* Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten,

Standard die in den Controller eingegeben werden. Kompakt die in den Controller eingegeben werden.
LEHZ20 LEHZ20L
50 Haltekraftgenauigkeit: +25 % vom Endwert 35 Haltekraftgenauigkeit: +25 % vom Endwert
20 Schubkraft 100 % 30 Schubkraft 100 %
z Z 25 |
L 30 70 % £ 20
$ 20 209 s 1 w
£ 2 £ 10 40 %
0 0

0 20 40 60 80 100 120 140
Hebelarm L [mm]

0 20 40 60 80 100 120 140
Hebelarm L [mm]

~—__ Schubkraft 100 %

-y
N
o

LEHZ25 LEHZ25L
50 Haltekraftgenauigkeit: +25 % vom Endwert 35 Haltekraftgenauigkeit: +25 % vom Endwert
40 Schubkraft 100 % %0
= ————=¢hubKra i = ~———____Schubkraft 100 %
w39 £ 20 I
I o g B 70 %
:‘f’. 20 E) 15
© == 40 % S 49 40 %
10
5
0 0
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHZ32
160 Haltekraftgenauigkeit: +20 % vom Endwert Wahl der Schubgeschwindigkeit

@ Stellen Sie die [Schubkraft] und den [Schwellenwert] auf einen
Wert innerhalb des unten angezeigten Grenzbereichs ein.

= S
w Standard
= — o,
g & ——=10% 110 ™ Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
roy = 100
§ 40 % = 90
40 § 80
<z 70
0 £ 60
0 50 100 150 200 250 ? 50
Hebelarm L [mm] g 40
o
= 30
LEHZ40 S 0 10 20 30 40 50 60
250 Haltekraftgenauigkeit: +20 % vom Endwert Schubgeschwindigkeit [mm/s]
Kompakt
200 Schubkraft 100 % 1?0
= T - Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
Z < 100
L =
L 150 ==y = 5 90
5 ] s w
S 100 T 70
£ 40 % £ 60 |
T 3
50 = 50
< 40
0 2 30
0 50 100 150 200 250 DN 0 10 20 30 40 50 60
Hebelarm L [mm] Schubgeschwindigkeit [mm/s]




Modeniauswahi Serie LEHZ

m Ermittlung von Hebelarm und Uberhang: Serie LEHZ

® Wahlen Sie die Halteposition des Werkstlicks so, dass die Exzentrizitat ,H" innerhalb des unten dargestellten Bereichs liegt.
@ Liegt die Hebelarmlange auBerhalb des Grenzbereichs, kann dies die Lebensdauer des elekirischen Greifers verkirzen.

AuBengreifend

Innengreifend

Ses =71
=z _mE XS

H: Exzentrizitat

L: Hebelarm

O o TEF‘?‘*’

_[ - .

T i oo = i

ey
L

H: Exzentrizitat
L: Hebelarm

* Die Schubkraft gehort zu den Werten der Schrittdaten,

* Die Schubkraft gehort zu den Werten der Schrittdaten,

Standard die in den Controller eingegeben werden. Kompakt die in den Controller eingegeben werden.
LEHZ10 LEHZ10L
100 100

‘E 80 ‘E 80

E E

T 60 ~. T 60 ~. >

‘g \ 90 . pe] \ %

N NG N S 30 o

= 40 \ s 40 0/70 o

°C3 ?0 “C’ b"l'

N ) \ N )

X o0 S 3 X 20 70,

L 6"’6/7 1] 0 o/o\

0 "0 0 | N
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHZ16 LEHZ16L
140 140

g 120 -g 120

L. 100 L. 100

T TN T \\Sc/,

= 80 20 = 80 Up,

i % i) N

5 60 Sep, 0 5 N N3,

= A, % = 60 00

= ey, = &

S 40 & 5~ S 40 <205,

i 20 9o \\ i 20 %Q

0 ™~ 0 ™.

0 20 40 60 80 100 120 140
Hebelarm L [mm]

0 20 40 60 80 100 120 140
Hebelarm L [mm]

0 20 40 60 80 100 120 140
Hebelarm L [mm]

LEHZ20 LEHZ20L
140 140
= 120 = 120
E 100 E 100
T T
5 80 20, 5 80 > %,
N 60 \\ N 60 XS‘% 95
5 b0 5 N,
@ 40 Yoy, o @ 40 o
i 2 : A&
w20 go{\ w o9 o
CJ
0 ™~ 0

0 20 40 60 80 100 120 140
Hebelarm L [mm]




Serie LEHZ

m Ermittlung von Hebelarm und Uberhang: Serie LEHZ

# Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten, # Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten,
Standard die in den Controller eingegeben werden. Kompakt die in den Controller eingegeben werden.
LEHZ25 LEHZ25L
250 250
g 200 g 200
T T >
1 1 0
= 150 0. = 150 5 o
N 3 N Se %
S 100 SSopng— S 100 Sy
[0 () 0o o) Q,
X 50 kr%ly R 5 V’oo o
n 0o °/o\\ LLi ﬁ/‘,\
0 0
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHZ32
250
'E 200
E
f‘e 150 %
B 100 NS S
= Sehp~N
X )
L

0 50 100 150 200 250
Hebelarm L [mm]

LEHZ40
250

'E 200

£

T 150 ™~

© Jo %

" >

£ 100 &s‘-‘b‘,b &

[0} kfa

g s g T0.

R
0 ™~

0 50 100 150 200 250
Hebelarm L [mm]




Modeniauswahi Serie LEHZ

m Ermittlung der von auBen auf die Finger einwirkenden Kréfte: Serie LEHZ

My
~—

@

B A
=N =

o ® o|l]e
Q|10
o o}
— |
-
B )
B el
1 N~
Mr
Fv
Fv: zulassige vertikale Last Mp: Langsbelastung Mr: Seitenbelastung  My: Querbelastung
H, L: Abstand zu dem Punkt, an dem die Last gegriffen wird [mm
Modell Zulassige vertikale Zulassiges statisches Moment
Last Fv [N] Langsbelastung Mp [N-m] Querbelastung My [N-m] Seitenbelastung Mr [N-m]
LEHZ10(L)K2-4 58 0,26 0,26 0,53
LEHZ16(L)K2-6 98 0,68 0,68 1,36
LEHZ20(L)K2-10 147 1,32 1,32 2,65
LEHZ25(L)K2-14 255 1,94 1,94 3,88
LEHZ32(L)K2-22 343 3 3 6
LEHZ40(L)K2-30 490 4,5 45 9

Anm.) Die in der Tabelle aufgefiihrten Lastangaben sind statische Werte.

Berechnung der zulassigen externen Krafteinwirkung (bei Anwendung eines Lastmoments) Berechnungsbeispiel

Eine statische Last von F = 10 N, bewirkt bei einer Hebelarmlange
L = 30 mm beim Greifer LEHZ16K2-6 ein Kippmoment.

- : . 068
sulsissige Last F [N] = M (zuldssiges statisches i\lloment) [N-m] zulassige Last F = 30 x 103
Lx 103
=22,7 [N]

(*Konstante zur Einheitenumrechnung)
Last F = 10 [N] < 22,7 [N]

Somit ist eine Verwendung méglich.




Elektrischer 2-Finger-Greifer

C € M.
serie LEHZ

LEHZ10, 16, 20, 25, 32, 40

Kompatibel » seite 76

Etheri‘et/IP . © IO-Link

Devicei'et EtherCAT. ™

[Kompatibel mit Mehrachs-Schrittmotor-Controller »Seite 86 | Bestellschliissel

LEHZ[10|| |[K2-/4 -1S

1(6P|1
© 000 600 600 00

0 GroBe 9 Ausfiihrung 9 Spindelsteigung @ 2-Finger- Fingeroptionen
— Standard \ K \ Standard | Ausfiihrung —: Standard
16 L Anm.) Kompakt (Gewindebohrung in
20 Anm.) GréBe: Nur 10, 16, 20, 25 Offnungs-/Schliefrichtung)
25
25 9 Hub [mm)] @ Fingeroptionen i
Hub BaugréBe — | Standard (Gewindebohrung in Offnungs-/SchlieBrichtung)
4 10 A Seitliche Montage mit Gewindebohrung
6 16 B | Durchgangsbohrung in Offnungs-/SchlieBrichtung
10 20 C Flachfinger
14 25 A: seitliche Montage mit
22 32 Gewindebohrung
30 40

0 Kabeleingangsrichtung

Standard (Eingang auf der linken Seite) Bezuasebens fif Mortage
ﬁ H B: Durchgangsbohrung in
— V\ e Bezugsebene Offnungs-/SchlieBrichtung
J ké; |\ fir Montage
Motorkabel
Steckerabdeckung
A\ Achtung
. [CE-konforme Produkte]
Eingang auflder Bezugsebene fir Montage Die Erfullung der EMV-Richtlinie wurde geprift, indem
vorderen Seite J der elektrische Antrieb der Serie LEH mit dem
@ Controller der Serie LEC kombiniert wurde.
& | Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung C: Flachfinger
Bezugsebene des Kunden und von der Beeinflussung sonstiger 9
|\fo Montage elektrischer Gerate und Verdrahtung abhangig. Aus
{‘::} = diesem Grund kann die Erfullung der EMV-Richtlinie nicht
F fur SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter realen
Betriebsbedingungen in Kundensystemen integriert sind.
Motorkabel Daher muss der Kunde die Erfiliung der EMV-Richtlinie
Steckerabdeckung fiir das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen
F und Anlagen Uberprifen.
4 [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.

Antrieb und Controller/Endstufe werden zusammen als Paket verkauft.

Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller/Endstufe und Antrieb kompatibel ist.

<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte> LEHZ10LK2-4 -
(D Uberpriifen Sie, ob die Modellnummer des Antriebs-Typenschildes mit der des L 5
Controller/Endstufen-Typenschilds Gbereinstimmt. ;
\_ (@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-I/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). @ @

x Siehe Betriebsanleitung flr die Verwendung dieser Produkte. Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.
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Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie LEHZ

@ Antriebskabel-Ausfiihrung*' @ Antriebskabelldnge [m] @ Ausfiihrung Controller/Endstufe*
= Ohne Kabel — Ohne Kabel = Ohne Controller/Endstufe
S Standardkabel 1 1,5 1N LECP1 NPN
R Robotikkabel (flexibles Kabel)*2 3 3 1P | (programmierfreie Ausfihrung) | PNP

#1 Das Standardkabel ist bei fest installierter 5 5 AN LECPA NPN
Anwendung vorgesehen. Wahlen Sie fr 8 8* AP | (Impulseingang-Ausflihrung) | PNP

e Auendngen das ebotkeabe +Nhero Angaben zu Contollm Encsufn
Motorkabel vor der Verwendung in Position B 15* und kompatiblen Motgren finden Sie n der
fixieren. Fur nahere Angaben zum c 20% unten stehenden Auflistung der kompatiblen

Controller/Endstufen.

Fixierverfahren siehe Kabel/Verkabelung in * Fertigung auf Bestellung (nur Robotikkabel)
den Sicherheitshinweisen zu elektrischen Siehe technische Daten unter Anm. 3) auf Seite 9.
Antrieben.
m 1/0-Kabelldnge [m]*' @ Montage Controller/Endstufe
— Ohne Kabel — Schraubenmontage
1 1,5 D DIN-Schienenmontage™
3 32 x DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte
5 5%2 getrennt bestellen.
(Siehe Seite 60.)

#1 Wenn ,ohne Controller/Endstufe* fiir Controller/Endstufen-
Ausfihrungen gewahit wird, kann das I/O-Kabel nicht gewahlt
werden. Siehe Seite 64 (LECP1) oder Seite 71 (LECPA), wenn
ein 1/0-Kabel erforderlich ist.

=2 Wenn die ,Impulseingang-Ausfiihrung" fir die Controller/Endstufe-
Ausfihrungen gewahlt wird, kann der Impulseingang nur als
Differenzsignal verwendet werden. Mit offenem Kollektor kbnnen
nur Kabel mit 1,5 m Lénge verwendet werden.

Kompatible Controller/Endstufen

Programmierfreie Ausfiihrung Impulseingang-Ausfiihrung
Ausfiihrung
Serie LECP1 LECPA
Merkmale Der Betrieb (§chnttdatgn) kann qhne die Hilfe eines Betrieb durch Pulssignal
PCs oder einer Teaching Box eingestellt werden.
kompatibler Motor Schrittmotor
max. Zahl der Schrittdaten 14 Positionen ‘ —
Versorgungsspannung 24VDC
Details auf Seite Seite 58 ‘ Seite 65




Serie LEHZ

Technische Daten

Modell LEHZ10|LEHZ16 LEHZ20 LEHZ25|LEHZ32|LEHZ40
Hub (beidseitig) 4 6 10 14 22 30
Haltekraft Standard 6 bis 14 16 bis 40 52 bis 130(84 bis 210
[N] Anm- 1) Anm-3) | Kompakt | 2 bis6 | 3 bis 8 11 bis 28 — —
Offnungs- und SchiieBgeschwindigkeit/ . . . . . )
Schubgeschwindigket [mm/s] 4. 2/4m 3 5 bis 80/5 bis 50 | 5 bis 100/5 bis 50 | 5 bis 120/5 bis 50
8 | Antriebsmethode Gleitspindel + Kipphebel
E Ausfiihrung mit Fingerfiihrung Linearfhrung (nicht rotierende Ausfiihrung)
i Wiederholgenauigkeit der 40.05
% Langenbestimmung [mm] Anm. 4) -
O | Fingerspiel pro Seite [mm] A™m-5) max. 0,25 \ max. 0,5
% Positionierwiederholgenauigkeit [mm] Anm. 6 +0,02
g Positionierwiederholgenauigkeit pro Seite [mm] +0,05
S | Hysterese pro Seite [mm] A™m.7) max. 0,25 \ max. 0,3
D o .
= | StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s?] A™m. &) 150/30
Max. Betriebsfrequenz [C.P.M] 60
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
. Standard 165 220 430 585 1120 1760
Gewicht [g]
Kompakt 135 190 365 520 — —
S | MotorgréBe 020 028 042
= =~ -
o | Motorausfiihrung Schrittmotor (Servo/24 VDC)
@
§ Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
'_g Nennspannung vi 24 VDC +10 %
2| oistngeaufhahme/ | Standard 1/7 28/15 34/13 | 36/13
[} LA N
fnah Betriebs-
S | zustana w2 o) | Kompakt 8/7 22/12 — —
£ | Max. momentane | Standard 19 51 57 61
o | Leistungsaufnahme
W | [W] Anm. 10) Kompakt 14 42 — —

Anm. 1) Die Haltekraft muss das 10 bis 20-fache des zu transportierenden Werkstticks betragen. Die Stellkraft muss beim Loslassen des Werkstiicks
auf 150 % eingestellt sein. Die Haltekraftgenauigkeit muss +30 % vom Endwert bei LEHZ10/16, +25 % vom Endwert LEHZ20/25 und +20 %
vom Endwert bei LEHZ32/40 sein. Bei einem Greifvorgang mit schwerem Anbauteil und hoher Schubgeschwindigkeit konnen ggf. die
Produktspezifikationen nicht erreicht werden. Reduzieren Sie in diesem Fall das Gewicht und die Schubgeschwindigkeit.

Anm. 2) Die Schubgeschwindigkeit sollte wahrend des Schubvorgangs (Greifvorgangs) innerhalb des Bereichs eingestellt sein.
Andernfalls kann es zu Fehlfunktionen kommen. Die Offnungs-/SchlieBgeschwindigkeit und die Schubgeschwindigkeit gelten
fur beide Finger. Fir die Geschwindigkeit fir nur einen der Finger muss dieser Wert halbiert werden.

Anm. 3) Geschwindigkeit und Kraft kénnen je nach Kabelldnge, Last und Anbaubedingungen variieren. Wenn die Kabellange 5 m
Uberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab. (Bei 15 m: Verringerung um bis zu 20 %)

Anm. 4) Die Wiederholgenauigkeit der Langenbestimmung bezeichnet die Abweichung (Wert auf dem Controller-Bildschirm/Teaching
Box), wenn das Werkstiick wiederholt in derselben Position gehalten wird.

Anm. 5) Wahrend des Schubvorgangs (Greifvorgangs) kommt es nicht zu einer Beeinflussung durch das Spiel. Verlangern Sie den
Hub beim Offnen um den Betrag des Spiels.

Anm. 6) Die Positionierwiederholgenauigkeit bezeichnet die Abweichung der Griffposition (Werkstlckposition) , wenn der
Greifvorgang wiederholt mit dem gleichen Ablauf und bei dem gleichen Werkstiick durchgefiihrt wird.

Anm. 7) Richtwert zur Korrektur eines wahrend des Positionierens entstandenen Fehlers im Umkehrbetrieb.

Anm. 8) StofBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Greifers in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der
Versuch erfolgte mit dem Greifer 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 Greifer in Startphase.)

Anm. 9) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.

Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand gilt, wenn der Greifer wahrend des Betriebs in den Positionen gehalten
wird (inkl. Energiesparmodus wahrend des Haltens).

Anm. 10) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Greifer in Betrieb ist. Dieser Wert kann fiir die

[ Wahl der Spannungsversorgung verwendet werden.
Montageanweisung
- 1l
a) Bei Verwendung der Gewinde b) Bei Verwendung der Gewinde c) Bei Verwendung der Gewinde

auf der Seite des Gehduses

Positionierstift

./ Einbaulage

K3 111111111 e
®®-<:1

an der Montageplatte auf der Riickseite des Gehéduses

’ T T T T
M | m m | m
0©
[0}
[

Einbaulage . Einbaulage
Positionierstift Positionierstift

00
6




Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie LEHZ

Konstruktion
Serie LEHZ
Hzﬁ’;—lts
3 i e
. /.
Ersatzteile
Pos. Beschreibung Material Anm.
1 Gehéuse Aluminiumlegierung Eloxiert
2 Motorflansch Aluminiumlegierung Eloxiert
3 Zentrierring Aluminiumlegierung
4 | Spindelmutter Rostfreier Stahl Wérmebehandlung + Spezialbehandlung
5 | Spindel Rostfreier Stahl Wérmebehandlung + Spezialbehandlung
6 Nadellager Chromlagerstahl
7 Nadellager Chromlagerstahl
8 | Greiferfinger —
9 Kipphebel Spezieller rostfreier Stahl
10 | Schrittmotor —

Ersatzteile Fingereinheit (Position 8)

Grundausfiihrung (-)

Seitliche Montage mit
Gewindebohrung (A)

Durchgangsbohrung in Offnungs-/
SchlieBrichtung (B)

Flachfinger mit

Gewindebohrungen (C)

BaugréBe
10 MHZ-A1002 MHZ-A1002-1 MHZ-A1002-2 MHZ-A1002-3
16 MHZ-A1602 MHZ-A1602-1 MHZ-A1602-2 MHZ-A1602-3
20 MHZ-A2002 MHZ-A2002-1 MHZ-A2002-2 MHZ-A2002-3
25 MHZ-A2502 MHZ-A2502-1 MHZ-A2502-2 MHZ-A2502-3
32 MHZ-A3202 MHZ-A3202-1 MHZ-A3202-2 MHZ-A3202-3
40 MHZ-A4002 MHZ-A4002-1 MHZ-A4002-2 MHZ-A4002-3

10



Serie LEHZ

Motorkabellange = 300 Anm- 2)

(Kabeleingangsrichtung: Standard)

65

Abmessungen
LEHZ10(L)K2-4
O 2,5H9 ("5:9%%)
Tiefe 2,5
Bezugsebene fiir Montage
3
-
- &l
ZhE
g /

Referenzposition
des Haltepunkts

2xM4x0,7x6

Geschlossen: 1132

2 x @ 3,3 durchgehend

— h
n
g
2%l
; N ﬂ_ +0,025
2le @ 2,5H9 (*$9%)
ole B Tiefe 25
Lo
ae
35, // Usnl

5,

2xM3x0,5x6
N~
3]
5805 |

<1_2> 4 x M2,5 x 0,45

Gedffnet: 15702 (Finger-Betriebsbereich: 11 bis 16) Anm- 1)

Handhilfsbetatigung

[mm]

Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite Lzl L (L1)

20,5

0.
=}
2

20

Bezugsebene fir Montage

20

LEHZ16(L)K2-6

@ 2,5H9 (*59%5)
Tiefe 2,5

Bezugsebene fiir Montage

2 5H9 (+8,025)
Tiefe 2,5

hoo

Motorkabellange = 300 Anm. 2)

(Kabeleingangsrichtung: Standard)

65

5

=
=
=
- Y
oA
o 0
-89
N ~— .
|«
~ &
@
2le/
Referenzposition

des Haltepunkts

2 x M4 x 6,7 X 6
2 x @ 3,3 durchgehend
Geschlossen: 14,6 703

LEHZ10K2-4C | 103,8 | (59,7)
LEHZ10LK2-401| 87,2 | (43,1)

Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen
kénnen, wenn sie zurlick zur Ausgangsposition kehren.
Stellen Sie sicher, dass das am Greifer angebrachte
Werksttick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld
des Greifers behindert.

Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel nicht
wiederholt gebogen wird.

'
S
oo
L’cu\’.” +0,025,
2| @ 2,5H9 ("7
u-{f"q:S o Tiefe 2,5
(a\]
2
__& 95591
3,5
35, /ulige!
2xM4x0,7x6
~
8 505 N
14 4xM3x0,5
|—

Gedffnet: 20,6 205 (Finger-Betriebsbereich: 14,6 bis 21,6) A" )

Handhilfsbetétigung

[mm]

Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite ploisl L (L1)

2x@5

20

23,7

o

Bezugsebene fir Montage/

20

11

LEHZ16K2-600 | 112,8 | (59,7)
LEHZ16LK2-601| 962 | (43,1)

Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen
kénnen, wenn sie zurlick zur Ausgangsposition kehren.
Stellen Sie sicher, dass das am Greifer angebrachte
Werkstlick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld
des Greifers behindert.

Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel nicht
wiederholt gebogen wird.



Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie LEHZ

Abmessungen
LEHZ20(L)K2-10

Motorkabellange = 300 Anm-2)
@ 3H9 (*39%%) (Kabeleingangsrichtung: Standard)

Tiefe 3
;"T Bezugsebene ‘D
| firr Montage So
. 4 e @ 3H9 (9°%5)
2o fm il Tiefe 3
~ 32
-
2 < g\g‘\ 9 ﬁ\ 0} [Ie]
S N @ O = &
o T2 L ollle Y 2l 4 "’I N
(’B o I || o |2 — L ik
G = = e = A feoit
0 Geschlossen: ! & 2xM5x0,8x8
ol & 403 o
N 1670 2xM5x0,8x8 $ =
Gedffnet: —
Referenzposition : Ged HZG*” 2 x @ 4,2 durchgehend 10956
des Haltepunkts / _8-0.1 4|l |(Finger- Betriebsbereich: 16 bis 28) A" 1) — 4xM4x0,7
30 18
50
. T [mm]
: ?\Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite Modell L (L1)
il LEHZ20K2-1000 | 129,6 | (61,8)
I i LEHZ20LK2-1001 | 115,6 | (47,8)
Handhilfsbetétigung i
i 0
{_‘“ﬂ; Q Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen
= @ 2 :f, kénnen, wenn sie zuriick zur Ausgangsposition
0] Bty [ \ | o kehren. Stellen Sie sicher, dass das am Greifer
& 21 4 o 7|« angebrachte Werkstiick nicht die Werkstticke und
- i = Anlagen im Umfeld des Greifers behindert.
) ! 28 20 Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel nicht
Bezugsebene flr Montage wiederholt gebogen wird.
42
LEHZ25(L)K2-14

Motorkabellange = 300 A 2)
@ 4H9 ('3%°)  (Kabeleingangsrichtung: Standard)

Tiefe 3 \

fr—
- \w
B"ezugsebene F—F 7 \
fiir Montage 5 \ >
AP
0 D

(L1)

g
=19 @ 4H9 (*3°%9)
W T2 Tiefe 3
- Va nie &~
(u\)f ) W (2\ go £ 5 (\ uu}
B o ! o\ 2o llWNEBE
® : 2o =
- = N ket
N 2xM6x1,0x 10
&l w0 Geschlossen: d S ¢ °
o 19703 2xM6x1,0x 10 oH—-
Geodffnet.  H— 2x @ 5,2 bis 12 0
105 3% Finger-Betriebsbereich: 19 bis 34,5) Am. 1 005
B -0,1 2l (Finger-Betriebsbereich: is 34,5) 20 4 x M5 x0,8
Referenzposition 38 —
des Haltepunkts 63
[mm]
Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite Modell L (L1)
LEHZ25K2-1400 | 139,8 | (61,8)
LEHZ25LK2-141 | 125,8 | (47,8)
Handhilfsbetétigung
n
© ‘3 Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen
~ :IN N kénnen, wenn sie zurlick zur Ausgangsposition
el \ s =& kehren. Stellen Sie sicher, dass das am Greifer
~N j@ T j/ ; angebrachte Werksttick nicht die Werkstiicke und
= o s Anlagen im Umfeld des Greifers behindert.
. ’ 28 20 Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel nicht
Bezugsebene fiir Montage 52 wiederholt gebogen wird.
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Serie LEHZ

Abmessungen

LEHZ32K2-22

@ 4H9 ("3°*)  Motorkabellange = 300 Anm-2)

Tiefe 3 (Kabeleingangsrichtung: Standard)
\ \
;— Bezugsebene —
Cffiir Montage 8
2 ™
= = P "g
< ) i ik
% N
- © N \‘t 5
o S
o & & o
[¢>)
(V] [
i I— ]
<
ol Geschlossen:
2635 2xM6x1,0x10
Referenzposition des Haltepunkis | Gedffnet: 2 x @ 5,2 durchgehend
0
1244 4805 (Finger-Betriebsbereich: 26 bis 49,5) Anm. 1)
48
97
Db
"i ‘ Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite
Handhilfsbetatigung i
0
i Q
1% Y«
e L [~ o
g 0! I3t w’ —= N
5 19 =
Rz 20
Bezugsebene fiir Montage 63
LEHZ40K2-30 Motorkabellange = 300 Amm-2)
(Kabeleingangsrichtung: Standard)
\ \
@ 5H9 (3%%°)
<) Jiefe 4
0
=
Bezugsebene
fiir Montage L 16 o
sl [en) ©
R
0 ¢
re)
[}
0| A\ g A
g A
o | & © L& o
< g
—| v SN
- 5o
{ — — I
© |
3 © Geschlossen:
Referenzposition ® 3035 2xM8x1,25x 14
des Haltepunkts / Geoffnet: 2 x & 6,8 durchgehend
14 454 60 05 (Finger-Betriebsbereich: 30 bis 62,5) Anm. 1)
60
119

Bezugsebene flir Montage

Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite

13

'o)
Q
Handhilfsbetétigung X
] P

(8]

<

% o > g
S & @ —
i 42 .20, ]
80

S
g
?bml ’_L’
> | L = Ll @ 4H9 (*59%0)
T|o —0
< | Tiefe 3
o
v
({mE:SH-
5 ?iw
ERZZ% ~
Uz ) \exMex1,0x10
S
1578,05 j
28 4xM6x1,0

Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich
bewegen kénnen, wenn sie zurtck zur
Ausgangsposition kehren. Stellen Sie
sicher, dass das am Greifer angebrachte
Werkstuick nicht die Werkstuicke und
Anlagen im Umfeld des Greifers
behindert.

Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das
Kabel nicht wiederholt gebogen wird.

S
8
9«
2|3 @ 5H9 (*29%)
ol Tiefe 4
0
[To N
6. /4 87
L Calon
@g 2xM8x1,25x14
,\1 >
a T
N
189
0.0 -~ 4xM8x1,25

Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich

bewegen kénnen, wenn sie zuriick zur
Ausgangsposition kehren. Stellen Sie
sicher, dass das am Greifer angebrachte
Werkstlick nicht die Werkstlcke und
Anlagen im Umfeld des Greifers behindert.

Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das

Kabel nicht wiederholt gebogen wird.



Serie LEHZ
Fingeroptionen

Seitliche Montage mit Gewindebohrung (A)

Durchgangsbohrung in Offnungs- / SchlieBrichtung (B)

:n_\__,—n:
m m
4 x MM
+ Gewinde fur b [
Anbauteil @l | |e
@ o Lz
< < 4 x oH Durchgangsbohrung
« Bohrung fur
(mm] Anbauteilmontage (mm]
Modell A B C MM Modell A B H
LEHZ10(L)K2-4A0] 3 5,7 2 M2,5 x 0,45 LEHZ10(L)K2-4B] 3 5,7 2,9
LEHZ16(L)K2-6A] 4 7 2,5 M3 x 0,5 LEHZ16(L)K2-6B0] 4 7 34
LEHZ20(L)K2-10AC 5 9 4 M4 x 0,7 LEHZ20(L)K2-10BCJ 5 9 4,5
LEHZ25(L)K2-14A0] 6 12 5 M5 x 0,8 LEHZ25(L)K2-14B0] 6 12 55
LEHZ32K2-22A] 7 14 6 M6 x 1 LEHZ32K2-22B[] 7 14 6,6
LEHZ40K2-30A[] 9 17 7 M8 x 1,25 LEHZ40K2-30B[] 9 17 9
Flachfinger mit Gewindebohrung (C)
4 x MM Gewindeldnge L
+ Gewinde flr Anbauteil
_ E EEEE) ‘
AdEAd :]
==l
|
B|| A
’_B—\__,—U?
. i m | m
&l
& ' gl
© o
! Lf%ﬂ
Ll K J w
D G
[mm]
G Gewicht
Modell A B c D F Geoffnet |Geschlossen J K MM L w (9)
LEHZ10K2-4CJ . . 0025 . 165
LEHZ10LK2-4C0] 2,45 6 52 10,9 2 545, | 1,435, | 445 | 2H9* M2,5 x 0,45 5 5m0rs o
LEHZ16K2-6CL] o o 0,025 o 220
LEHZ16LK2-6CI 3,05 8 83 | 141 | 25 | 7435, | 1,45, | 58 | 25H9% M3 x 0,5 6 890 5
LEHZ20K2-10C 0 ) 40,025 0 430
LEHZ20LK2-10C0 39 | 10 105 | 17,9 3 11,69, | 1635, | 7,45 | 3H9' M4 x 0,7 8 iiOmOs o
LEHZ25K2-14C] 0 0 40,030 0 575
LEHZ25LK2-14cC] | *° 12 [ 131 | 21,8 | 4 1602 2-35 8,9 | 4H9'S M5 x 0,8 10 1235 10
LEHZ32K2-22C0 7,3 20 18 34,6 5 2539, 3.5, 14,8 5H9 5% M6 x 1 12 15005 | 1145
LEHZ40K2-30CL] 8,7 24 22 41,4 6 339, 3.5, 17,7 6H9 0% M8 x 1,25 16 18905 | 1820
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Serie LEH

Elektrische Greifer/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und
die Betriebsanleitung fiir Sicherheitshinweise fiir Elektrische Antriebe.
Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.de herunterladen.

|

Hinweise zu Konstruktion und Auswahl

A Warnung

1. Beriicksichtigen Sie die Hebelarm.

Liegt der Haltepunkt auBBerhalb der angegebenen Bereiche, wirkt beim
Betrieb eine UbermaBige exzentrische Last auf die Fihrung, was zu

einer verkirzten Lebensdauer flihren kann.
L: Hebelarm

H: Exzentrizitat

Halteposition

O “L” und “H” sind
innerhalb der
Spezifikationen.

X "L" ist zu lang.

X “H” ist zu lang.

2. Konzipieren Sie das Anbauteil mit geringem Gewicht

und minimaler Lange.

Ein langes und schweres Anbauteil erhéht die Tragheit beim Offnen und SchlieBen des
Produkts, was Spiel am Finger verursacht. Eine leichte und kurze Konstruktion der Anbauteile
ist selbst dann geboten, wenn der Haltepunkt innerhalb des angegebenen Bereichs liegt.
Wahlen Sie bei einem langen oder groBen Werkstick ein Modell mit einer groBeren
BaugroBe oder verwenden Sie zwei oder mehr Greifer zusammen.

3. Sehen Sie bei einem extrem diinnen oder kleinen

Werkstiick einen Haltebereich fiir das Anbauteil vor.
Wird der Haltebereich nicht vorgesehen, kann das Produkt keinen stabilen Haltevorgang
vomehmen und die Verschiebung des Werkstiicks oder ein Haltefehler kdnnen die Folge sein.

6. Beachten Sie bei der Modellauswahl den Abstand der

Greiferfinger zwischen Offnungs- und SchlieBstellung
in Abstimmung auf das Werkstiick.
Die Wahl eines ungeeigneten Modells verursacht das Greifen in unerwarteten
Positionen. Dies geschieht aufgrund der variablen Offnungs- und SchlieBbreite des
Produkts und des variablen Werksttickdurchmessers, das ein Produkt handhaben
kann. Darlber hinaus ist ein langerer Hub zu bemessen, um dem Spiel
entgegenzuwirken, das entsteht, wenn sich das Produkt nach dem Greifen 6ffnet.

] Montage

AWarnung

. Lassen Sie den Greifer wiahrend der Montage nicht fallen.
Verblegen oder zerkratzen Sie die Greiferfinger nicht.
Bereits leichte Verformungen kénnen die Genauigkeit
beeintréachtigen oder Fehlfunktionen verursachen.

2. Verwenden Sie fiir die Montage des Anbauteils
Schrauben mit der korrekten Linge und ziehen Sie
diese mit einem Anzugsdrehmoment fest, das
innerhalb des spezifizierten Bereichs liegt.

GréBere Anzugsdrehmomente kénnen Fehlfunktionen
verursachen, wéahrend sich bei einem zu niedrigen
Anzugsdrehmoment die Einbaulage verédndern und unter

extremen Bedingungen das Werkstiick herunterfallen kann.

Montage des Anbauteils an den Finger

Befestigen Sie das Anbauteil mit geeigneten Schrauben am
Innengewinde der Finger und ziehen Sie die Schrauben mit den
unten angegebenen Anzugsdrehmomenten fest.

<Serie LEHZ>

o o o o b LEHZ(J)10(L) | M2,5x0,45 0,3
Finger LEHZ(J)16(L) M3 x 0,5 0,9
Anbavteil g S— LEHZ(J)20(L) M4 x 0,7 1,4
) LEHZ(J)25(L) M5 x 0,8 3,0
Spielraum Spielraum LEHZ32 M6 x 1 5.0
nadelférmiges Werkstlick / dinnes Werkstiick LEHZ40 VI8 x 125 12' 0
4. Achten Sie bei der Modellauswahl darauf, dass die Haltekraft <Serie LEHF>
im korrekten Verhiltnis zum Werkstiickgewicht steht.
Die Wahl eines ungeeigneten Modells kann zum Herunterfallen des Werkstiicks Modell Schraube | Anzmsirﬁhmoment
fuhren. Die Haltekraft sollte das 10 bis 20-fache (LEHZ, LEHF) bzw. 7 bis
13-fache (LEHS) des Gewichts des zu beférdernden Werkstlicks betragen. LEHF10 M2,5 x 0,45 03
Haltekraftgenauigkeit il A M3x 0,5 0.9
LEHZ(J)10(L)[LEHZ(J)16(L) LEHZ(J)20(L)[LEHZ(J)25(L) LEHZ32 [ LEHZ40 t:::zzi mj X 8'; 1':
+30 % vom Endwert | +25 % vom Endwert | 20 % vom Endwert X2 .
LEHF10 LEHF20 LEHF32 [ LEHF40 <Serie LEHS>
+30 % vom Endwert | +25 % vom Endwert | +20 % vom Endwert max. Anzugsdrehmoment
LEHS10(L) LEHS20(L) | LEHS32 | LEHS40 Modell Schraube [N-m]
+30 % vom Endwert | +25 % vom Endwert | £20 % vom Endwert LEHS10(L) M3 x 0,5 0,9
. Verwenden Sie das Produkt nicht fir Anwendungen, in EEHS2T(E) M3 x 0,5 09
denen es UbermiBigen externen Kréften (einschl. Helen M4 x 07 14
Vibrationen) oder StéBen ausgesetzt ist. LEHS40 M5x038 8,0
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Andernfalls kommt es zu Beschéadigungen oder Verschlei3, was
zu Funktionsstérungen flihrt. Wenden Sie keine StoBkrafte oder
Vibrationen auBerhalb der Spezifikationen an.




Feldbusnetzwerk

Feldbuskompatible
Gateway-Einheit (GW)
Serie LEC-G

© Umsetzungseinheit fiir Feldbussysteme und serielle Kommunikation mit der Serie LEC

verwendbare Feldbusprotokolle: CC-ink 124 pem Eeell ciherNetipY | D -

© 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.

Feldbus-
netzwerk

p

Gateway- ‘
Einheit (GW) g*~<

verwendbare ) — PIRIOIF] I

Feldbusprotokolle CCoLink Dem EtherNet/IP
max. Zahl der Controller, die

angeschlossen werden kdnnen 12 8 i 12

24 VDC }
Spannungsversorgung fiir Gateway-Einheit

Merkmale 5



Schrittmotor-Controller C € ;A\

Mit verschiedenen Feldbusprotokolien
®@IO-Link EtherCAT™ ;55257  Deviceilet  Etheri'et/IP

E.!

Anwendu ng Feldbusprotokoll

FthercAT+ Etheni‘et/IP i%%%gf Devicei'et @ IO-Link

Kann tiber 10-Link in

. . . einem bestehenden
Sowohl pneumatische als auch elektrische Antriebe Netzwerk betrieben
kdénnen mit dem gleichen Protokoll betrieben werden werden

Pneumatische Antriebe 10-Link Kommunikation

10-Link
Master

g Elektrischer Antrieb Elektrischer Antrieb Elektischer Antrieb Elektrischer Zylinder
Schlittenausfiihrung Ausfiihrung mit niedrigem mit Fiihrungsstange serie LEY/LEYG
Serie LEF 4 Gehéausequerschnitt S Serie LEL %
serie LEM , o -
Elektrischer K ktschlitt Elekirischer Antrieb Elektrischer Greif Elektrischer Sch kantrieb
ektrischer Kompaktschlitten Miniaturausfihrung ektrischer Greifer ektrischer Schwenkantrie
Serie LES/LESH serie LEPY/LEPS Serie LEH serie LER )

Serie JXCE1/91/P1/D1/L1 .



Zwei verschiedene Arten von Fahrbefehlen

Eingabe der Schritt-Nummer: Betrieb durch Verwendung
der voreingestellten Schrittdaten im Controller.

Numerische Dateneingabe: Der Antrieb arbeitet mit Werten
wie Position und Geschwindigkeit von einer lGbergeordneten
Steuerung.

Lesen von Statusdaten

Statusdaten, wie z. B. die aktuelle Geschwindigkeit und Position
sowie Alarmcodes, kdnnen Uber eine SPS gelesen werden.

Daisy Chain Verdrahtungsschema

Es stehen zwei Kommunikationsports zur Verfligung.

= Bei der Ausfiihrung fir DeviceNet™ wird die Verbindung mit einem
Abzweigstecker hergestellt.

# Bei |0-Link Punkt-zu-Punkt

Erfordert dank der Data Storage Funktion kein zeitaufwendiges

Einstellen der Schrittdaten und Parameter beim Austauschen des

Controllers.

Verschiedene
Feldbusprotokolle

10-Link
Kommunikation A

WV

(10-Link Master )

)

4 N

@ IO-Link

|0-Link ist ein Punkt zu Punkt
Kommunikationsschnittstelle geméB
internationalem Standard IEC61131-9,
die zwischen Sensor/Aktor und einem

1/0-Anschluss verwendet wird.
\ J

=

Schrittmotor-Controller

JXCLA1

® Schrittdaten und Parameter werden
uber den Master eingestellt.

Schrittdaten und Parameter kénnen Uber 10-Link
eingestellt oder gedndert werden.

@ Data Storage Funktion

Beim Austausch eines Controllers werden die
Parameter und die Schrittdaten des Antriebs
automatisch eingestellt.*

@®Es konnen ungeschirmte 4 -adrige
Kabel verwendet werden.

«1 Die ,Grundparameter” und die ,Parameter Rickkehr zur
Referenzposition“ werden automatisch als Antriebsparameter
eingestellt und die 3 Datenelemente von Nr. 0 bis 2 werden
automatisch als Schrittdaten eingestellt.



Schrittmotor-Controller Serie JX CE 1/ 9 1/ P 1/ D 1/ L 1

System-Aufbau

@Elektrische Serie LEY/LEYG  Serie LEL
----- ‘® Antriebskabel Antriebe %" serie LEF serie LEPY/LEPS
Standardkabel Robotikkabel < Serie LES/LESH  serie LEH
LE-CP-[J-S | LE-CP-[J = serie LER Serie LEM
Bereitgestellt  Bereitgestellt  Bereitgestellt  Bereitgestellt Bereitgestellt
vom Anwender vom Anwender vom Anwender vom Anwender vom Anwender
SPS SPS SPS SPS 10-Link-Master
= (= |
@ Kommunikationsstecker @ Kommunikationsstecke
! fir DeviceNet™ B ! fiir 10-Link m
i Steckverbindung beidseitig 1), (oS o] D 5] Hl Steckverbindung beidseiti {)(oR & IR<]
i PRI JXC-CD-T i (Zubehor)
EthercAT~ |Etheri'et/IP| g5a55° | Devicei'et @ IO-Link

=

LEY1608-100

1
_In
'l

| |

Bereitgestellt vom
Anwender

Spannungsversor- Kommunikationskabel @---

¢ gung fiir Controller 3m)
@ Spannungsversorgungsstecker 24VDC

(Zubehor) g[[m] /

|7-- W e W T b I il
zu PWR

Optionen g
@ Teaching-Box @ Controller-Einstellset @ Adapterkabel*!
(Mit 3-m-Kabel) Controller-Einstellset P5062-5
LEC-T1-3EGU (Ein Kommunikationskabel, USB-Kabel und (0.3m)
T Controller-Einstellungssoftware — CD-ROM — sind enthalten). Das Adapterkabel kann zum
e LE JXC-W2 Anschluss dieses Control-
‘_ o lers an die optionale Teach-
 oms O5ss ing-Box [LEC-T1] verwendet
werden, die mit der Serie
LEC angeboten wird.
i J
@ USB-Kabel ‘ ‘i}%‘_
’ PC (A-mini, i_— B
. Austiihrung B) @ Adapterkabel
= (0,8 m)

1 Es wird auch ein Adapterkabel fiir den Anschluss des Controllers an LEC-W2 bendtig. (Fir JXC-W2 ist kein Adapterkabel erforderlich).
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Schrittmotor-Controller
Serie JXCE1/91/P1/D1/L1 C€ R\ @

Bestellschlissel
—
~iib N LEFS16B-100] -[R1][CD17T
-
Controller
Controller
— ohne Controller ;
lAntriebsausfﬁhrung soeee CLHOCI|  Mit Controller Z
Siehe ,Bestellschlussel” im Digitalen Katalog unter www.smc.de seeeeeeeeeee e, .
Siehe Tabelle unten fiir kompatible Antriebe. Beispiel: LEFS16B-100B-R1C917 HE
kompatible Antriebe e C D 1 7 T
Elektrischer Antrieb/Zylinder serie LEY Ly o [ U DUURUUIN BUROR:
Elektrischer Antrieb/Zylinder mitFiihrungsstange serie LEYG l
Elektrischer Antrieb/Schlitten serie LEF _ Feldbusprotokoll
Elektrischer Kompaktschlitten serie LES/LESH \?VIZhBe E EtherCAT®
Elektrischer Schwenkantrieb serie LER 9 | EtherNet/IP™
- ieb/EG Katalog. P | PROFINET
Elektrischer Antrieb/Fliihrungsstangen serie LEL - Montage
Elektrischer Antrieb/Miniaturausfiihrung serie LEPY/LEPS D DewceNetTM 7 | Schraubmontage
Elektrischer Greifer serie LEH L 1O-Link 87| DIN-Schiene
Elektrischer Antrieb/Ausfiihrung mit niedrigem Gehéausequerschnitt serie LEM #1 DIN-Schiene ist nicht
= Nur fur die Motorausfihrung ,Schrittmotor” erhéltlich. inbegriffen. Sie muss
Fiir einfache Achse ¢ seperat bestellt werden.
Antriebskabel-Ausfiihrung/-ldngee (siehe Seite 73).
— ohne Kabel .
S1 Standardkabel 1,5 m Optione
A\ Achtung S3 Standardkabel 3 m — ohne
[CE-konforme Produkte] S5 Standardkabel 5 m s DeviceNet™-Kommunikationsstecker
Die Erfilung der EMV-Richtiinie wurde gepriit,indem R1 Robotikkabel 1,5 m fur JXCD1 in gerader Ausfihrung
der elektrische Antrieb der Serie LE mit dem Modell R3 Robotikkabel 3 m T DeVIgeNetT'V'-Kor_nmumkahonsstecker
der Serie JXCE1/91/P1/D1/L1 kombiniert wurde. R5 Robotikkabel 5 m flr JXCD1 mit T-Verzweigung
Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung - 1 + Wahlen Sie fur alle Modelle auBer JXCD1 ,-“.
des Kunden und von der Beeinflussung sonstiger R8 Robot!kkabel 8m A
elektrischer Gerate und Verdrahtung abhangig. Aus RA Robotikkabel 10 m
diesem Grund kann die Erfiillung der EMV-Richtlinie RB Robotikkabel 15 m*! ) ) ) )
nicht fiir SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter RC Robotikkabel 20 m*1 Vgrwenqen Sie zur Auswahl eines elektrlgchlen Antrlebs
realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen . - die antriebsbezogene Typenauswahl. Hinsichtlich des
integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfiillung der >:<1 Fertigung auf Bestellung ) ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm* des Antriebs
EMV-Richtlinie fiir das Gesamtsystem bestehend aus *  Das Standardkabel sollte nur bei feststehenden siehe Abschnitt im entspechenden elektrischen
allen Maschinen und Anlagen tiberpriifen. Teilen verwendet werden. Wahlen Sie fiir Antriebskatalog Web-Katalog.
bewegliche Anwendungen das Robotikkabel.
Controller JXCD|1|7|T|-|LEFS16B-100
S|cherhe“sh|nwe|se fir Feldbusprotokoll l l Bestell-Nr. Antrieb
unbeschriebene Controller E | EtherCAT® Ohne Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen
(JXCC1OO-BC) 9 | EtherNet/IP™ Beispiel: Geben Sie ,LEFS16B-100* fiir den Antrieb
Einen unbeschriebenen Controller ; ;ROFL’I\‘EQ’:A LEFS16B-100B-S100 an.
kann der Kunde mit Daten des evicelve BC Unbeschriebener Controller™!
Antriebs beschreiben, mit dem er L 10-Link
kombiniert und verwendet werden «1 Erfordert spezielle Software (JXC-BCW)
soll. Verwenden Sie die spezielle
Parametriersoftware fiir unbeschriebene . . :
Controller (JXC-BCW). Fiir ein Achse® ¢ Option
*Die spezielle Software (JXC- _ ohne
BCW) steht auf unserer Website " — = - -
zum Download bereit. Montage® S DeviceNet™-Kommunikationsstecker fiir JXCD1 in gerader Ausfiihrung
* Zur Verwendung dieser Software 7 Schraubmontage T DeviceNet™-Kommunikationsstecker fir JXCD1 mit T-Verzweigung
muss das Controller-Einstellset - B .
(JXC-W2) separat bestellt werden. 8*1 DIN-Schiene « Wahlen Sie fir alle Modelle auBer JXCD1 ,-“.
SMC-Website +1 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.
\_ Nttpilfwww.smeworld.com ) Sie muss seperat bestellt
werden. (siehe Seite 73). Verwenden Sie zur Auswahl eines elektrischen Antriebs die antriebsbezogene Typenauswahl.
Konsultieren Sie fiir das ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm® des Antriebs den LEC-
Abschnitt auf der Typenauswahl-Seite im Web-Katalog zu elektrischen Antrieben.

69



Schrittmotor-Controller Serie JX CE 1/ 9 1/ P 1/ D 1/ L 1

Technische Daten

Modell JXCET1 JXCO1 JXCP1 JXCD1 JXCL1
Feldbusprotokoll EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link
kompatibler Motor Schrittmotor
Spannungsversorgung Versorgungsspannung: 24 VDC +10 %

Stromaufnahme (Controller) max.200mA |  max.130mA | < max.200mA [  max. 100 mA max. 100 mA
kompatibler Encoder Inkremental, A/B-Phase (800 Impulse/Umdrehung
5 Vervendb Protokoll EtherCAT®*2 EtherNet/IP™*2 PROFINET*2 DeviceNet™ 10-Link
g S;::fmn ares Version*! Konformitatsprifung | Teil 1 (Ausgabe 3.14) | Spezifikation Version | Teil 1 (Ausgabe 3.14) Version 1.1
2 V.1.2.6 Teil 2 (Ausgabe 1.15) 2.32 Teil 3 (Ausgabe 1.13) Port Class A
5. Lo 10/100 Mbps*2 . 230,4 kbps
E Ubertragungsgeschwindigkeit 100 Mbps*2 (automatische Vetin dungsherstellung) 100 Mbps*2 125/250/500 kbit/s COMSp
% Konfigurationsdatei*3 ESI-Datei EDS-Datei GSDML-Datei EDS-Datei IODD-Datei
S . . Eingabe 20 Bytes Eingabe 36 Bytes Eingabe 36 Bytes Eingang 4, 10, 20 Byte Eingabe 14 Bytes
'_é VO Installationsbereich Aus%abe 36 B);/tes Aus%abe 36 B))//tes Aus%abe 36 B{/tes Ausggangg4,12,20,36 éyte Aus%abe 22 B))I/tes
E Abschlusswiderstand nicht inbegriffen
Datenspeicherung EEPROM
Statusanzeige PWR, RUN, ALM, ERR| PWR, ALM, MS, NS | PWR, ALM, SF, BF | PWR, ALM, MS, NS | PWR, ALM, COM
Lange Antriebskabel [m] max. 20
Kiihlsystem naturliche Luftkiihlung
Betriebstemperaturbereich [°C] 0 bis 40 (nicht gefroren)
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Isolationswiderstand [MQ] Zwischen allen externen Klemmen und Gehé&use: 50 (500 VDC)
Gewicht [g] 220 (Schralubmomage) 210 (Schragbmontage) 220 (Schralubmontage) 210 (Schralubmontage) 190 (Schralubmontage)
240 (DIN-Schienenmontage) | 230 (DIN-Schienenmontage) 240 (DIN-Schienenmontage) 230 (DIN-Schienenmontage) 210 (DIN-Schienenmontage)

#1 Bitte beachten Sie, dass Angaben zu Versionen Anderungen unterliegen kénnen.

#2 Verwenden Sie fir PROFINET, EtherNet/IP™ und EtherCAT® ein geschirmtes Kommunikationskabel mit CAT5 oder hoher.

+3 Sie kénnen alle Dateien von der SMC-Webseite herunterladen: http://www.smcworld.com

HEHandelsmarken

EtherNet/IP™ ist eine Handelsmarke von ODVA.

DeviceNet™ ist eine Handelsmarke von ODVA.

EtherCAT® ist eine registrierte Handelsmarke und patentierte Technologie, unter Lizenz der Beckhoff Automation GmbH, Deutschland.

Beispiel Betriebsbefehl

Zusétzlich zur Schrittdaten-Eingabe von maximal 64 Punkten in jedem Kommunikationsprotokoll kann jeder Parameter in Echtzeit tiber die numerische Dateneingabe gedndert werden.
# Alle numerischen Werte auBer ,Stellkraft’, ,Area 1“ und ,Area 2 konnen verwendet werden, um das Gerat mittels numerischer Befehle von JXCL1 zu betreiben.

<Anwendungsbeispiel> Bewegung zwischen 2 Punkten

Nr. |Bewegungsmodus | Geschwindigkeit | Position | Beschleunigung | Verzogerung | Schubkraft | Trigger LV | Schubgeschwindigkeit| Stellkraft Area 1 Area 2 |In Position
0 1: Absolut 100 10 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0,50
1 1: Absolut 100 100 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0,50

<Eingabe der Schritthummer >

Sequenz 1: Befehl fuir Servo ON

Sequenz 2: Befehl fur Riickkehr zur Ausgangsposition

Sequenz 3: Schrittdaten-Nr. 0 fir das DRIVE-Signal eingeben.

Sequenz 4: Daten fir Schritt-Nr. 1 fir das DRIVE-Signal eingeben, nachdem das DRIVE-Signal voriibergehend ausgeschaltet wurde.

<Numerische Dateneingabe>

Sequenz 1: Befehl fiir Servo ON

Sequenz 2: Befehl fur Ruckkehr zur Ausgangsposition

Sequenz 3: Schrittdaten-Nr. 0 eingeben und Flag fir numerische Dateneingabe (Position) einschalten. Als Zielposition 10 eingeben. AnschlieBend schalten Sie das Start-Flag ein.
Sequenz 4: Schrittdaten-Nr. 0 und Flag fiir numerische Dateneingabe (Position) einschalten, um die Zielposition auf 100 zu &ndern, wahrend das Start-Flag eingeschaltet ist.

Die gleiche Operation kann mit jedem Betriebsbefehl durchgefiihrt werden.

Sequenz 1— ‘ ‘
R ]
Sequenz 2— ‘
I
Sequenz 3— ‘
[ s > []
Sequenz 4— ‘ ‘
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Abmessungen

JXCE1/JXC91

67

(11,5)

12

o ﬁ’@y

84,2

64,2

JXCP1/JXCD1

67

# Auf
DIN-Schiene
montierbar
(35 mm)

(11,5)

1,2

f/_\
o

84,2

64,2

71

w Auf
DIN-Schiene
montierbar
(35 mm)

@45
Fur Gehausemontage
(Schraubenmontage)

JXCE1

193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)
187,3 (bei geschlossener Verrirgelung der DIN-Schiene)
170

161

4,5
Fur Gehadusemontage
(Schraubenmontage)

JXCP1

35
4,5 32,5
=2
r O
CCW 4
o
=]
5§
D ¥
&
0
A
¥

193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)
187,3 (bei geschlossener Verrirgelung der DIN-Schiene)
170
152,5

175
4,5

Fur Gehadusemontage
(Schraubenmontage)

193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

187,3 (bei geschlossener Verrirgelung der DIN-Schiene)

193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

187,3 (bei geschlossener Verrirgelung der DIN-Schiene)

Yo}
g 1@
175
4,5
Fir Gehausemontage
(Schraubenmontage)
JXCD1
35
@45 32,5
=2
4 +
Te]
=] 1@

175
4,5

Fir Gehausemontage
(Schraubenmontage)




Abmessungen

Schrittmotor-Controller Serie JX CE 1/ 9 1/ P 1/ D 1/ L 1

JXCL1
67 (11,5) 045 35
12 1. Fir Gehausemontage 32,5
(Schraubenmontage)
O R
—— B
e
95
N g
NES HE
‘ - (%]
BE: 2|3
al o
| €
Q| S
S|
28 |5
] £l 2
| g 3
i 205
i * Auf DIN-Schiene ol 8
’montierbar (35 mm) =
0| O
! st
i |
~
®
175
45
Fur Gehausemontage
(Schraubenmontage)
DIN-Schiene
AXT100-DR-O
= FOr O die "Nr." aus nachstehender Tabelle eingeben.
Siehe obige Abmessungen fiir Montageabmessungen.
L
7,5 12,5 5,25
(Abstand),
0
n
0| - N N N N N = =
Y A i i M i s o
’ 125
L-Abmessung [mm]
Nr. 1 2 3 4 5) 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |110,5| 123 |135,5| 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
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Optionen

H Controller-Einstellset JXC-W2

INHALT

(1 Kommunikationskabel

(2) USB-Kabel

(3 Controller-Software

= Es wird kein Adapterkabel (P5062-5) bendtigt.

JXC-W2-
Inhalt
Ein Set besteht aus:
Kommunikationskabel,
— USB-Kabel,
Konfigurationssoftware
Cc Kommunikationskabel
U USB-Kabel
S Controller-Software
(CD-ROM)

(1 Kommunikationskabel JXC-W2-C

JXC-w2

32

51 3000

# Kann direkt an den Controller angeschlossen werden.

(2 USB-Kabel JXC-W2-U

el

(3 Controller-Software JXC-W2-S
+ CD-ROM

H DIN-Schienen-Montagesatz LEC-3-D0

= Mit 2 Befestigungsschrauben

Sollte verwendet werden, wenn ein DIN-Schienen-Anbausatz
nachtraglich auf den Controller der Schraubmontage-Ausfiihrung
montiert wird.

H DIN-Schiene AXT100-DR-

= Far O die ,Nr.“ aus der Tabelle auf Seite 72 eingeben.
Siehe MaBzeichnungen auf Seite 72 fir Montageabmessungen.
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B Spannungsversorgungsstecker JXC-CPW

D caav @ ov
®6e®
®0® @ M24v (B N.C.
® EMG  (p) LKRLS
Spannungsversorgungsstecker
Klemmen- ; .
bezeichnung Funktion Details

M24V-Klemme/C24V-Klemme/EMG-Klemme
LK RLS-K lemme sind gemeinsam (-)
M24V | Motor-Spannungsversorgung (+) |Motor-Spannungsversorgung (+) am Controller
C24V | Steuerungs-Spannungsversorgung (+)| - Steuerungs-Spannungsversorgung (+) am Controller
EMG Stopp Signal(+) Positive Spannung fur Stopp Signal

LK RLS Entriegelung (+) Positive Spannung fir Entriegelung

ov Gemeinsame Versorgung (-)

B Kommunikationsstecker

Fiir DeviceNet™

Steckverbindung in
gerader Ausfiihrung
JXC-CD-S

<

T-Verzweigung
JXC-CD-T

Kommunikationsstecker fiir DeviceNet™

Klemmenbezeichnung Details
V+ Stromversorgung (+) fir DeviceNet™
CAN_H Kommunikationskabel (Hoch)
DRAIN Erdungskabel/geschirmtes Kabel
CAN_L Kommunikationskabel (Niedrig)
V- Stromversorgung () fir DeviceNet™
Fiir 10-Link

Steckverbindung in gerader Ausfiihrung

Kommunikationsstecker fiir I0-Link

Klemmen-Nr.| Klemmenbezeichnung Details
1 L+ +24 'V
2 NC k. A.
3 L- oV
4 c/Q 10-Link Signal

B Adapterkabel P5062-5 (Kabellange: 300 mm)

e g}

300
= Fur den Anschluss der Teaching-Box (LEC-T1-30GL]) oder des
Controller-Einstellsets (LEC-W2) an den Controller wird ein
Adapterkabel benétigt.




serie JXCE1/91/P1/D1
VorsichtsmaBnahmen in Bezug auf die
unterschiedlichen Controller-Versionen

Da die Serie JXC verschiedene Controller-Version besitzt, sind die internen Parameter nicht kompatibel.

B Verwenden Sie keine héhere Controller-Version als V2.0 oder S2.0 mit niedrigeren Parametern als Version V2.0 oder S2.0.
Verwenden Sie keine niedrigere Controller-Version als V2.0 oder S2.0 mit héheren Parametern als Version V2.0 oder S2.0.
M Bitte verwenden Sie die neueste Version von JXC-BCW (Parametriersoftware fiir unbeschriebene Controller).

Identifizierung von Versionssymbolen

Fir niedrigere Versionen als V2.0 und S2.0:

Nicht mit héheren Controller-Parametern als V2.0 oder S2.0 verwenden.

s (51 3.0

verwendbare Modelle verwendbare Modelle

: Serie[ 1 JXC91 Serie[ ] JXCD1
- Serie] JXCP1
o~ | Serie[] JXCET1
-~ |
\ l\'
~—
§ -~
~ Fiir h6here Versionen als V2.0 und S2.0:
\ \
-— Versionssymbol Nicht mit niedrigeren Controller-Parametern als V2.0 oder S2.0 verwenden.
\ §

/

verwendbare Modelle verwendbare Modelle
Serie[ ] JXC91 Serie[] JXCD1
Serie[ ] JXCP1
Serie[ ] JXCE1
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Greifen von leicht verformbaren oder beschadigten Teilen

Steuerung der Geschwindigkeit und der Haltekraft, Positionieren

Weicher Griff

Enge Umgebungen

tiefe Bohrungen

Steuerung der Geschwindigkeit und der Haltekraft

TBT Technisches Biiro Traffa e.K. ® Theodor-Heuss-Str. 8 « 71336 Waiblingen e Tel.: +49 (0)7151/60424-0 ¢ Fax.: +49 (0)7151/60424-40
NL Bayern: TBT Technisches Biiro Traffa e.K.e Schlegelgasse 14d, Haus 5 ¢ 91639 Wolframs-Eschenbach
web: www.traffa.de ¢ e-mail: info@traffa.de
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