Flache Linearsisteme LEJS 100
Technisches Buro Traffa

Innovative Antriebslésungen

Der optimale Antrieb individuell fur IThre Anforderung



Ausfihrung mit hoher Steifigkeit und Kugelumlauffu hrung

Elektrischer Antrieb C €

o unterstiitzt # 90 W Motorleistung

Nutzlast [kg]
LEJS100-X400
LEJS63 -
Horizontalé Vertikal 85
400 80
LEJS63 80

Geschwindigkeit

[mm/s]

horizontal/vertikal ' s = 2 . -

2300

Mit
Signalgebernut

*1 Geschwindigkeit: 500 mm/s, Steigung: 10 mm
%2 Hub: 500 mm, Steigung: 50 mm B
Motorlose Ausfiihrung

® Max. Beschleunigung / Verzégerung: 9800 mm/s?

Absolut-Encoder

Impulseingang-Ausfiihrung / Positionierausfiihrung Serie LECSB-T

® Positionierung mit bis zu 255 Punkten

® Eingangstyp: Impulseingang (Sink-Schnittstelle (NPN) / Source-Schnittstelle (PNP))
® Absolut-Encoder: Absolut-Encoder 22-bit (Auflésung: 4.194.304 Pulse/Umdrehung)
® Sicherheitsfunktion STO (Safe Torque Off-sicher abgeschaltetes Moment)

® Paralleleingang: 10 Eingénge

® Parallelausgang: 6 Ausgange

[NEERIRIIGY Kompatible Motoren nach Hersteller

Kompatible Schnittstellen

Hersteller Serie Ausfuhrung IVIECHATROLINK . ‘

Impulseingang / /H H Device\ ‘et
T - i

Mitsubishi Electric

P MELSERVO-4 - HG-KR73 O O

T 3V L SGMJV-08 O O O O

Electric

Corporation 5.7 L SGM7J-08 - o o o o

Handelsmarke: DeviceNet™ ist eine Handelsmarke von ODVA.

LEJS100-X400 & S\NC

19-EU743-DE



LEJS100-X400

System-Aufbau

Kompatibel mit Absolut-Encoder Serie LECSB-T

(Impulseingang-Ausfiihrung/Positionierausfiihrung)

Vom Kunden bereitzustellen

Web-Katalog

Spannungsversorgungs-
stecker Hauptschaltkreis

Spannungsversorgung
Einphasig 200 bis 240 VAC (50/60 Hz)
Dreiphasig 200 bis 240 VAC (50/60 Hz)

(Zubehor)

Endstufe

USB-Kabel i
LEC-MR-J3USB
Installationssoftware
(MR MR-Konfigurator2™)
LEC-MRC2[]

©OOption

externer Bremswiderstand
Teilenummer: LEC-MR-RB-[]

<—®RS-422-

Kommunikation

©Option
TSTO-KabeI (3m)

LEC-MR-DO5UDL3M

©Option

1/0-Stecker
LE-CSNB
oder

I/0-Kabel

# LECSB2-TO o] kann nicht mit
LEC-MR-SETUP221L] verwendet werden.

‘Motorkabel S Spannungsversorgungs- =t
Standardkabel Robotikkabel P g g 9
LE-CSM-SCI] | LE-CSM-RLIL] || Stecker Regelelekironik o
(Zubehor) =E
Bremskabel el | =
Standardkabel Robotikkabel Blel—
LE-CSB-S[I[] I-.E-CSB-RDD Y Webketaog By
Vom Kunden bereitzustellen (Zubehdr)
Spannungsversorgung fiir
Motorbremse Elektrischer Antrieb
24 VDC Serie LEJ ~ .
B
‘Encoderkabel Batterie (Zubehér) J
Standardkabel Robotikkabel (LEC-MR-BAT6V1SET)
LE-CSE-S[[] | LE-CSE-RI]

LEC-CSNB-1

Vom Kunden
bereitzustellen

SPS (Positioniereinheit)

Spannungs-
versorgung fiir I/
O-Signal 24 VDC

O




Elektrischer Antrieb / Ausfiihrung mit hoher Steifigkeit

und Kugelumlauffiihrung

Kugelumlaufspindel / LEJS100-X400
Typenauswahl

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm/Bedingungen fiir externen Bremswiderstand

AC-Servomotor

Horizontal Vertikal
450 \ T 90 \ T
Steigung 10: LEJS100C]B Steigung 10: LEJS100C)B
400 80 ‘ f
350 70 D Bereich, in dem der externe——
Bremswiderstand erforderlich ist
300 Bereich, in dem der externe— 60 = !
B Bremswiderstand erforderlich ist =) / \
X —r X
7 250 - - 50
K Steigung 25: © Steigung 25: \
& 200 LEJS100C]A - 5 40 — LEJS100C]A
z Steigung 50: z ‘
150 LEJS100C]H — 30 ——
) —] A// Steigung 50:
100 = 20 B L LEJS100C1H
5 — B s )
4
0 0 =<
0 500 1000 1500 2000 2500 0 500 1000 1500 2000 2500
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
Bedingungen fir den externen Bremswiderstand Ausfiihrungen fiir den externen Bremswiderstand
= Der externe Bremswiderstand ist erforderlich, wenn sich der Betrieb des - -
Produktes im Bereich (A, B, C, oder D) befindet. (Getrennt zu bestellen) Betriebsbedingung Bedingungen f_ur den exte_rner
externen Bremswiderstand | Bremswiderstand
A LEC-MR-RB-032
100%
B
(o3 80% LEC-MR-RB-12
D 65%

= Uberprifen Sie den Betriebsbereich und bestellen Sie die Option des
externen Bremswiderstands, falls dies erforderlich ist.

Motorlose Ausflhrung

Geschwindig_]keits-NutzIast-Diagramm (Richtwert)

Horizontal Vertikal
450 ‘ ‘ 90 ‘ ‘
Steigung 10: LEJS100CIB Steigung 10: LEJS100CIB
400 80
350 70
300 60
2 2
— 250 — 50
3 3
g 200 Steigung 25: LEJS10001A g 40 —Steigung 25: LEJS1000A——
150 ‘/ 30
Steigung 100: LEJS10000H
100 [ 20 Steigung 100: LEJS10000H—|
L —
50 —— 1 ______i 10 |
0 I 0 |
0 500 1000 1500 2000 2500 0 500 1000 1500 2000 2500
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
Zulassiges statisches Moment™ [Nm]
Modell BaugroBe Langsbelastung | Querbelastung | Seitenbelastung
LEJS 100 805 771 939
=1 Das zulassige statische Moment ist der Wert des statischen Moments, das auf den Antrieb
aufgebracht werden kann, wenn er angehalten wird.
Wenn das Produkt StéBen oder wiederholten Lasten ausgesetzt wird, missen Sie bei der
Verwendung des Produkts angemessene SicherheitsmaBnahmen ergreifen.
2

N



LEJS100-X400

AC-Servomotor X Motorlose Ausfiihrung

Zulassiges dynamisches Moment

# Diese Diagramme zeigen den zuléssigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des

Werkstiicks einen Uberhang in eine Richtung aufweist. Beachten Sie bei dre Auswahl zum
Uberhang die "Berechnung des Belastungsgrades der Fuhrung".

SVC

O

Beschleunigung/Verzégerung —— 1000 mm/s2 - - - - 3000 mm/s2 5000 mm/s2  -=---se- 9800 mm/s2
2| Richtung des Lastiiberhangs %,| Richtung des Lastiiberhangs
>
£ | m: Nutzlast [kg] S | m: Nutzlast [kg]
% | Me: Zuléssiges dynamisches Moment [Nm] < | Me: Zulassiges dynamisches Moment [Nm]
2| L Uberhang zum Schwerpunkt der Nutzlast [mm] i | L: Uberhang zum Schwerpunkt der Nutzlast [mm]
2000 Werte bis 5000 mm/s? 2000 Werte bis 5000 mm/s?
1800 entsprechen dem Wert 1800 entsprechen dem Wert
g 1600 |l 5000 mm/s? Ly 1600 l‘ 5000 mms?
— 1400 — 1400
€ \ € \
e | B | [EERL
mLﬂ—Q‘ : 800 \ Me(r‘n :g_ D 800 \
m - BN
200 S~ 200 BN
0
0 100 200 300 400 0 100 200 300 400
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
2000 Werte bis 5000 mm/s? 2000 =
1800 [ entsprechen dem Wert 1800 '.\‘\ \
1600 5000 mimjs? Me 1600 =
= — 1400 N — 1400
s E 1200 | >m E 1200 [\ h—\
c E 10001 T| L8| pmer————— E 1000 =\ \
o o~ \ = Ty © v\ N\
N 3 800 \ g = - 800 B < N
b 600 Err———— 600 - 4
;? 400 400 T ..\.\‘\~ \\
200 200 1 "fmao <
0 0
0 100 200 300 400 0 100 200 300 400
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
2000 Fyv \ 2000
Me 1800 e 1800
" o e
— H WY = 3
L3 £ 1200 ._\\ A\ £ 12003
%ﬂ—g ;‘ 1(8)88 : \ : ; 1388 :
- '.‘ N - '_\@\
300 [ 400\
1o ~ =~ - D
200 B T 200 s
0 > 0
0 100 200 300 400 0 100 200 300 400
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
2000 Werte bis 5000 mm/s? 2000 =
1800 entsprechen dem Wert 1800 —
1600 [ 5000 mms? 1600 —
1400 = 1400 — Ny
E 1200 E 1200 —\
£ 1000 £ {000 AN
m e < \ o =\
; 800 ~ 800
- . NS
Me(. \ i} RS
600 —\C 600 T
L4 400 —N— 400 B
208 ~— 208 ‘
0 100 200 300 400 = 0 20 40 60 80
Nutzlast [kg] = Nutzlast [kg]
o
2000 Werte bis 5000 mm/s? ] 2000 S
1800 entsprechen dem Wert || = 1800 1N\ -
1600 - 5000 mim's? 1600 .
— 1400 ‘\ i = 1400 b \\ k
= £ 1200 £ 1200 % NC
Q — 1000 \ — 1000
c 9 800 \ - 800
) 600 600 S
4 4 x
288 m 288
0 ‘ 2 Me 0
0 100 200 300 400 0 20 40 60 80
Nutzlast [kg] L11 Nutzlast [kg]
2000 Fys
1800 [+ \
1600 Y
— 1400 F\—
£ 1200 ._\\ N
= — 1000 [— \NE
ﬁ 1% 9 800 =
L6 288 It
Lm 200
0
Me 0 100 200 300 400
Nutzlast [kg]
3



Typenauswahl LEJS 1 00'X400

Berechnung des Belastungsgrads der Fiihrung

2. Wahlen Sie das Ziel-Diagramm unter Beriicksichtigung des Modells, der GroBe und Einbaulage aus. X y
3. Ermitteln Sie den Uberhang basierend auf der Beschleunigung und Nutzlast [mm]: Lx/Ly/Lz des folgenden Diagramms. z
4. Berechnen Sie den Lastfaktor fur jede Richtung.
ox =Xc/Lx oy =Yc/lLy oz=Zc/Lz
2. Decken-

5. Bestatigen Sie, dass der Gesamtwert von ox, oy und oz max. 1 betragt.

. Bestimmen Sie die Betriebsbedingungen. cmmm————— Einbaurichtung ~ -=------ -~
Modell: LEJS-X400 Beschleunigung [mm/s2]: a . z
Groe: 100 Nutzlast [kg]: m 1- horizontale 3. Wand- y

. . . X : Montage | montage
Einbaurichtung: Horizontal/Decke/Wand/Vertikal Nutzlast-Mitte [mm]: Xc/Yc/Zc

montage 4. vertikale

oX+oy+oz<1

e EEEEEEEsssEE -

Wenn 1 (iberschritten wird, ziehen Sie bitte die Verringerung der Beschleunigung und Nutzlast in Montage
Betracht oder dndern Sie die Nutzlast-Mitte und die Serie. ¢ z y
z
1. Betriebsbedingungen . TTTmEomEmmmmmmmmmmoommoEmmmEnmeEnEEs
Modell: LEJS-X400
GréBe: 100 3. Lx = 300 mm, Ly =380 mm, Lz = 650 mm
Einbaurichtung: horizontal 4. Der Lastfaktor fiir die einzelnen Richtungen wird wie folgt ermittelt.
Beschleunigung [mm/s2]: 5000 ox = 50/300 = 0,17
Nutzlast [kg]: 100 oy = 100/380 = 0,26
Mittelpunkt der Nutzlast [mm]: X¢ = 50, Yc =100, Zc = 200 0z = 200/650 = 0,31
2. Wahlen Sie das Diagramm auf Seite 3, erste Zeile oben und links. 5.0X + oy + 0z =0,74 <1
2000 2000 2000 T \
1800 1800 1800 ::\“
1600 1600 1600 :‘||
1400 1400 -4 1400 FH \
T 1200 T 1200 \ T 1200 \
£ 1000 \ £ 1000 \ £ 1000 \‘
- 800 \ -1 800 \ - 800 =\
600 [ 600 600 EF\\\
iy AN RN
I = (I I i
0 100 200 300 400 0 100 200 300 400 0 100 200 300 400
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]

O
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[ AC-Servomotor
Elekirischer Antrief | Ausfuhrung mit hoher Steifigkeit und Kugelumlaufflnrung

Kugelumlaufspindelantrieb
LEJS100-X400

Bestellschliissel

Motorausfiihrung: AC-Servomotor A é é

LEJS100 T9

-500/| |T-

(Absolut-Encoder) 750 W

0600

-X400

Ausfiihrung mit Spindelabdeckung

n Spindelsteigung [mm] 9 Hub [mm] 9 Motoroption
H 50 200 200 — ohne Option
A 25 300 300 B mit Motorbremse
B 10 400 .l
500 500
. « 600 600
e Kabelausfiihrung*'*2 800 800 (5] Kabelldnge [m]*3
—_ ohne Kabel 1000 1000 —_ ohne Kabel
S Standardkabel 1200 1200 2 2
Robotikkabel (flexibles Kabel) 1500 1500 5 5
«1 Bei Wahl der Endstufenart ist ein Kabel inbegriffen. A 10

Kabelausflihrung und -lange auswéhlen.
Beispiel)

%3 Wenn ,ohne Endstufe” als Ausfihrung gewahit
wird, kann nur ,—: ohne Kabel“ ausgew&hit werden.

S2B2 : Standardkabel (2 m) + Endstufe

(LECSB2)

S2 :Standardkabel (2 m)
— :ohne Kabel und Endstufe
#2 Die Motor- und Encoderkabel sind inbegriffen.

(Das Kabel fur die Motorbremse ist inbegriffen,
wenn die Option mit Motorbremse gewahlt wird.)

@ Endstufen-Art*!

Kompatible Versorgungsspannung
Endstufenmodelle [Vl AU
—_ ohne Endstufe — —
B2 LECSB2-T9 200 bis 240 Impulseingang/Positionstabelle

Kompatible Endstufen

Impulseingang-Ausfiihrung

Endstufenausfiihrung

Serie LECSB-T
Punktetabelle max. 255
Impulseingang O

verwendbares Netzwerk —

Encoder Absolut-Encoder 22-bit

Kommunikationsfunktion

USB-Kommunikation, RS422-Kommunikation

Versorgungsspannung [V]

200 bis 240 VAC (50/60 Hz)

= Kollisionen an beiden Schlittenenden des Schlitten-Verfahrwegs verhindern. Beim

5

Positionierbetrieb einen Abstand von min. 7 mm vor den beiden Enden einhalten.

O

SVC

@ Linge 1/0-Kabel [m]*

— ohne Kabel
H nur Stecker
1 1,5

x4 \Wenn ,ohne Endstufe” als Ausflihrung gewahlt
- ohne Kabel* ausgewahlt werden.

wird, kann nur ,—



Elektrischer Antrieb / Ausfiihrung mit hoher Steifigkeit und Kugelumlauffithrung
Kugelumlaufspindelantrieb LEJS 1 00'X400

Technische Daten

Hub [mm]*’ 200, 300, 400, 500, 600, 800, 1000, 1200, 1500
Spindelsteigung [mm] 50 25 10
3000 (mm/s?) 60 150 400
horizontal | 5000 (mm/s?) 43 93 150
Nutzlast *2 9800 (mm/s?) 22 36 —
[kal 3000 (mm/s?) 14 29 80
vertikal 5000 (mm/s?) 12 29 30
a 9800 (mm/s?) 8 9 —
.g o 200 bis 800 2300 1250 500
c ST . 1000 1600 800 320
; ﬁ:‘smn;;dlgkelt 3| Hubbereich 1200 1200 600 520
® 1500 900 450 180
a max. Beschleunigung / Verzégerung [mm/s?] 9800
S Positionierwiederholgenauigkeit [mm] +0,01
E Umkehrspiel [mm]*4 Max. 0,05
S | StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s?]*® 50/20
“ | Funktionsweise Kugelumlaufspindel
Flihrungsart doppelte Linearflihrung
Statisch zuldssiges | Mep (Lédngsbelastung) 805
Drehmoment:6 Mey (Querbelastung) 771
[Nm] Mer (Seitenbelastung) 939
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Option Regenerierung je nach Geschwindigkeit und Arbeitsbelastung. (Siehe Seite 2.)
Motorleistung [W]/GréBe [mm)] 750/J80
Motorausfithrung AC-Servomotor (200 VAC)

Absoluter 22-Bit-Encoder
(Aufldsung: 4194304 Impulse/Umdrehung)
Leistung [W]*” max. Leistung 1100
Ausfiihrung*@ spannungsfreie Funktionsweise
Haltekraft [N] 240 [ 480 [ 1200
Leistungsaufnahme [W] bei 20°C 10
Nennspannung [V] 24 VDC Sy

Encoderausfihrung

Elektrische

der Motorbremse | Spezifikationen

Spezifikationen

=1 Andere als die in der obigen Tabelle aufgefiihrten Hublédngen sind als Sonderanfertigung erhéltlich. Bitte wenden Sie sich fiir weitere Einzelheiten an
SMC.

x2 Einzelheiten finden Sie unter ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Richtwert)“ auf Seite 2.

«3 Die zuldssige Geschwindigkeit &ndert sich je nach Hub.

=4 Referenzwert zur Fehlerkorrektur im Umkehrbetrieb.

=5 StoBfestigkeit: Beim Testen des Antriebs mittels Fallversuch in axialer Richtung und senkrecht zur Gewindespindel ist keine Fehlfunktion aufgetreten.
(Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.) Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Test wurde sowohl in
axialer als auch in senkrechter Richtung zur Gewindespindel durchgefihrt. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)

#6 Das zuldssige statische Moment ist der Wert des statischen Moments, das auf den Antrieb einwirken kann, wenn er angehalten wird. Wenn das Produkt
StéBen oder wiederholten Lasten ausgesetzt wird, missen Sie bei der Verwendung des Produkts angemessene SicherheitsmaBnahmen ergreifen.

=7 Zeigt die maximale Leistung wéhrend des Betriebs an (einschlieBlich der Endstufe) Bei der Auswahl der Spannungsversorgung ist die
Spannungsversorgung der jeweiligen Endstufe zu beachten.

+8 Nur bei Auswahl der Motoroption ,mit Motorbremse*

= Kollisionen an beiden Enden des Schlitten-Verfahrwegs verhindern. Beim Positionierbetrieb einen Abstand von min. 7 mm vor den beiden Endlagen

einhalten.

O
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LEJS100-X400

AC-Servomotor

Konstruktion

(=4
o
O
] &)
%
1 15 (6
Stiickliste Schmierfett
Nr. Beschreibung Material Anm. Bereich Bestell-Nr.
1 | Gehduse Aluminiumlegierung eloxiert Kugelumlaufspindel GR-S-010 (10 g)
2 | Kugelumlaufspindel — Linearfihrung GR-S-020 (20 g)
3 | Linearfiihrung —
4 | Schlitten Aluminiumlegierung eloxiert
5 | seitliche Abdeckung | Aluminiumlegierung eloxiert
6 | Staubschutzband Aluminiumlegierung eloxiert
7 | Gehduseplatte M Aluminiumlegierung eloxiert
8 | Gehduseplatte E Aluminiumlegierung eloxiert
9 | Motorflansch Aluminiumlegierung eloxiert
10 | Distanzstiick Aluminiumlegierung | nur ,Steigung: H*
11 | Kupplung —
12 | Motor —
13 | Lager —
14 | Lager —
15 | Stift Kohlenstoffstahl
16 | Stift Kohlenstoffstahl
17 | Kappe Polyathylen
18 | Magnet —
19 | Kontermutter —
7
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EIektrlscher Antrleb / Ausfiihrung mit hoher Steifigkeit und Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindelantrieb LEJS 1 00'X400

Abmessungen: Kugelumlaufspindelantrieb

N~
(9]
°
o
G
~ 13 0 tiefe 7
T
o
Q
o
8 - - - . - .
/
n x M8 x 1,25 Tiefe 16 180
D x 180 (= E)
Encoder Erfassungsposition Z-Phase
L
A (Schlittenverfahrweg) N
Hub
20" (B) 351
8 x M8 x 1,25 186
Bezugsebene fiir Gehéusemontage*! Gewindetiefe 16 160 @ 8H7 (0°") tiefe 7
° 120
[}
> || R T o -
O g s 12 O
~
® O
g : : : : - - ® : 8 . 8
© ) = —
HF ﬁ
© o) O LB g O
® —W - & ®
80 155 @ 8H7 (+o 015) tiefe 7 118

=1 Bei der Montage des Antriebs unter Verwendung der Bezugsebene fir die Gehdusemontage sollte die Hohe der gegeniiberliegenden Flache oder des
Stifts mindestens 5 mm betragen. (Empfehlung Hote 6 mm) Die Oberflachen der Platten M und E an den Enden des Produkts kdnnen geringfiigig tber
die Bezugsebene der Geh&ausebefestigung hingdsragen (Gehduse/Abmessungsbereich B). Stellen Sie sicher, dass Sie einen Abstand von mindestens
1 mm einhalten, um Beeintrachtigungen zu yermeiden.

= Kontaktieren Sie SMC beziiglich der Einstehting der Z-Phasenerkennungsposition am Hubende der Endseite.

Abmessungen und Gewicht
Hub L A B n D E G SO el
Ohne Verriegelung | Mit Verriegelung Ohne Verriegelung | Mit Verriegelung

200 6/57//.5 697.8 214 400 6 2 360 325 20.4 214
300 757.5 797.8 314 500 6 2 360 325 225 23.5
400 857.5 897.8 414 600 8 3 540 505 24.6 25.6
500 957.5 997.8 514 700 8 3 540 505 26.7 27.7
6/06 1057.5 1097.8 614 800 10 4 720 685 28.8 29.8
800 1257.5 1297.8 814 1000 12 5] 900 865 33.0 34.0

1000 1457.5 1497.8 1014 1200 14 6 1080 1045 371 38.1

1200 1657.5 1697.8 1214 1400 16 7 1260 1225 413 42.3

1500 1957.5 1997.8 1514 1700 20 9 1620 1585 47.6 48.6

O
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AC-Servomotor-Endstufe
Absolut-Encoder

L E CS B = T(ImpuIseingang-Ausﬁihrung/Positionierausfuhrung) c E

Bestellschliissel

LECSB2-T9

= Wenn ein 1/0-Stecker benétigt wird,

Endstufenausfiihrung bestellen Sie die ,,LE-CSNB* separat.
B Impulseingang-Ausflihrung/Positionierausfiihrung « Wenn ein I/O-Kabel benétigt wird,
(Fur Absolut-Encoder) bestellen Sie ,,LE-CSNB-1“ separat.

(Da der elektrische Antrieb ohne Anschluss
des Not-Aus-Eingangs (EMG) des LECSB
nicht betrieben werden kann,ist ein
1/0-Stecker oder ein 1/0-Kabel erforderlich.)

Versorgungsspannung e

| 2 ‘ 200 bis 240 VAC 50/60 Hz | e Kompatible Motorausfiihrung
Symbol Ausfliihrung Leistung Encoder
T9 AC-Servomotor (T9*1) 750 W Absolut

%1 Das Symbol zeigt die Motorausflihrung (Antrieb).

Abmessungen
AT
o%ég% |
e [
3xJ6 6
Starke der 12
Auflagefléche (6) . 185 60
’ oy 5 0 11| e i
HH o] e
CNP1 | CN3
I =
co ()
cne2 | i
3 8 \E CN1
cNP3 | | 1
I Bl o
-
I o
g o | =
L
g S
(6) 42 | (12)
Steckerbezeichnung Beschreibung
CN1 1/O-Signal
CN2 Encoder
CN3 RS-422-Kommunikation
CN4 Batterie
CN5 USB-Kommunikation
CN6 Analoger Monitor
CN8 STO-Eingangssignal
CNP1 Stromversorgung Hauptstromkreis
CNP2 Stromversorgung Kontrollkreislauf
CNP3 Spannung Servomotor

O
2



Technische Daten

LECSB-T

Modell

LECSB2-T9

Kompatible Motorleistung [W]

750

Kompatibler Encoder

Absolut-Encoder 22-bit (Aufldsung: 4194304 Pulse/U)

Versorgungsspannung 3-phasig 200 bis 240 VAC (50/60 Hz), 1-phasig 200 bis 240 VAC (50/60 Hz)

fgg‘;ﬁ;ﬂg; Zulassige Spannungstoleranz 3-phasig 170 bis 264 VAC (50/60 Hz), 1-phasig 170 bis 264 VAC (50/60 Hz)
Nennstrom [A] 3,8

Spannungs- Versorgungsspannung 1-phasig 200 bis 240 VAC (50/60 Hz)

versorgung | Zuldssige Spannungstoleranz 1-phasig 170 bis 264 VAC

Steuerung  ['Nennstrom [A] 0,2

Paralleleingang 10 Eingange

Parallelausgang 6 Ausgénge

Max. Eingang

spulsfrequenz

4 Mpps (bei Differential-Receiver), 200 kpps (bei offenem Kollektor)

Funktion

In-Position-Toleranzfenster [Pulse]

0 bis 65535 (Impulsbefehlseinheit)

Schleppfehler

+3 Umdrehungen*2

Drehmomentgrenze

Parameter-Einstellung oder externe Analogeingangs-Einstellung (0 bis 10 VDC)

Feldbusprotokoll

USB-Kommunikation, RS422-Kommunikation*?

Positionstabelle

Bis zu 255 Positionen

Schubbetrieb

Positionstabelle bis zu 127 Punkte

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 55 (kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich [°C]

-20 bis 65 (kein Gefrieren)

Lagerfeuchtigkeitsbereich [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Isolationswiderstand [MQ]

zwischen Gehause und SG: 10 (500 VDC)

Gewicht [g]

1400

1 USB-Kommunikationen und RS-422-Kommunikation sind nicht gleichzeitig moglich.
#2 Werkseinstellung

O
2
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Motorlose Ausfiihrung

Elekirischer Antrigh / Ausfulrung mit hoer Steifigkeit und Kugelumlauffuhrung

Kugelumlaufspindelantrieb
LEJS100-X400

Bestellschliissel

LEJS100NB

500 T X400

Motorlose Ausfiihrung

Téé

Ausfiihrung mit Spindelabdeckung

0 Spindelsteigung [mm] @ Hub [mm)]
H 50 500 500
A 25 1000 1000
B 10 1500 1500
Technische Daten
Hub*' [mm] 500, 1000, 1500
Spindelsteigung [mm] 50 25 10
] 3000 [mm/s2] 60 150 400
a‘:lz'zzl‘;::_a[fg]*z 5000 [mm/s?] 43 93 150
9800 [mm/s?] 22 36 —
. 3000 [mm/s?] 14 29 80
[V;;;;';a'e Nutzlast 5000 [mm/s?] 12 29 30
9800 [mm/s?] 8 9 —
ﬁ max. 500 2300 1250 500
g Geschwindigkeit | Hubbereich | 1000 1600 800 320
c [mm/s]*® 1500 900 450 180
g Max. Beschleunigung/Verzégerung [mm/s?] 9800
2 Positionierwiederholgenauigkeit [mm] +0,01
§ Umkehrspiel*4 [mm] Max. 0,05
_§ Kugelumlautspindel Spindeldurchmesser [mm] g25
£ Spindellange [mm] Hub + 284,5
StoB-/Vibrationsfestigkeit™> [m/s?] 50/20
Funktionsweise Kugelumlaufspindel
Fuhrungsart Linearfihrung
. L Mep (Léangsbelastung) 805
[S)T—Ztﬁﬁg nﬁglﬁig'ges Mey (Querbelastung) 771
Mer (Seitenbelastung) 939
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] Max. 90 (keine Kondensation)
é Gewicht der bewegten Teile [kg] 4,58
_:;’:’12 weitere Trégheit [kg-cm’] 0,43
& 2| Reibungskoeffizient 0,05
E Mechanischer Wirkungsgrad 0,8
8o Motorform 180
g é Motorausfithrung AC-Servomotor (200 VAC)
Z% g Nennausgangsleistung [W] 750
:E)g Nenndrehmoment [Nm] 2,4
& | Nenndrehzahl [U/min] 3000

*1 Andere als die in der obigen Tabelle aufgeflihrten Hubléngen sind als Sonderanfertigung erhaltlich. Bitte wenden Sie sich fiir weitere Einzelheiten an SMC.
x2 Einzelheiten finden Sie unter ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Richtwert)“ auf Seite 2.

+3 Die zulassige Geschwindigkeit &ndert sich je nach Hub.
+4 Referenzwert zur Fehlerkorrektur im Umkehrbetrieb.

=5 StoBfestigkeit: Beim Testen des Antriebs mittels Fallversuch in axialer Richtung und senkrecht zur Gewindespindel ist keine Fehlfunktion aufgetreten. (Der Versuch
erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.) Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Test wurde sowohl in axialer als auch in
senkrechter Richtung zur Gewindespindel durchgeflhrt. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)

+6 Das zulassige statische Moment ist der Wert des statischen Moments, das auf den Antrieb einwirken kann, wenn er angehalten wird. Wenn das Produkt Sté3en
oder wiederholten Lasten ausgesetzt wird, miissen Sie bei der Verwendung des Produkts angemessene SicherheitsmaBnahmen ergreifen.

«7 Alle Werte sind nur als Orientierungshilfe fir die Auswahl eines Motors mit der entsprechenden Leistung zu verwenden.

dieser Werte verwendet werden.
Vor Montage der Motorkupplung, reinigen Sie das Spindelende und die In

Entsprechende MaBnahmen ergreifen, um zu verhindern, dass sich die M

.1

Bei den Werten dieser Spezifikationstabelle handelt es sich um die zulassigen Werte des Antriebes mit montiertem Standardmotor. Der Antrieb darf nicht auBerhalb

nenflache der Kupplung vollstandig von Staub, Ol usw.

Motor, Motorbefestigungsschrauben oder Kupplungen sind nicht im Lieferumfang des Produktes enthalten. Sie sind vom Kunden gesondert bereit zu stellen.

otor-Montageschrauben l6sen.

Kollisionen an beiden Schlittenenden des Schlitten-Verfahrwegs verhindern. Beim Positionierbetrieb einen Abstand von min. 7 mm vor den beiden Enden einhalten.

ZSNC



LEJS100-X400

Abmessungen
—
G 45
13 @ 8H7 (*3°"°) tiefe 7
] 180 30
n x M8 x 1,25 Tiefe 16 D x 180 (= E)
4xM6x1,0 L
. Gewindetiefe 12 ‘ (93) Motorflansch
\ A (Schlittenverfahrweg) (100) 125.5 Motor 196
jj‘ﬁ ©
3 ﬁ—ﬁ s OO Ogdr
— == [) [)
2 3541 \ 97.5 98
186
8 x M8 x 1,25 10 0 87 (5 tiefe 7
Bezugsebene fiir Gehausemontage*! = Gewindetiéfe 16 120 17.5
5 = . 2x015
—1 (VIR - [ |
Cl \ ° o
o
\“ } M'/ 8
I I
= ) K
of 3
+0.015) 4; oo"
8H7 tiefe 7 ~—
G2 K-K S
‘LQ <
H & Q
Empfohlene Kupplung :
Hersteller Bestellnummer (29) 9.5
Nabeya Bi-tech Kaisha MJT-40C-RD-15-19
Miki Pulley Co., Ltd ALS-040-B-15B-19B
KTR Japan Co., Ltd. ROTEX-GS19-98Sha-GS-2.5-0 15-2.5-0 19
SUNGIL Machinery Co., Ltd. SJCB-40C-GR-15X19

=1 Bei der Montage des Antriebs unter Verwendung der Bezugsebene flr die Gehdusemontage sollte die Hohe der gegenlberliegenden Flache oder des
Stifts mindestens 5 mm betragen. (Empfehlung Hohe 6 mm)
Die Oberflachen der Platten M und E an den Enden des Produkts kdnnen geringfligig Uber die Bezugsebene der Gehdusebefestigung hinausragen
(Gehause/Abmessungsbereich B). Stellen Sie sicher, dass Sie einen Abstand von mindestens 1 mm einhalten, um Beeintrachtigungen zu vermeiden.

Abmessungen und Gewicht

Hub L A B n D E G Gewicht [kg]
200 545.5 214 400 6 2 360 325 17.6
300 645.5 314 500 6 2 360 325 19.7
400 745.5 414 600 8 3 540 505 21.8
500 845.5 514 700 8 3 540 505 23.9
600 945.5 614 800 10 4 720 685 26
800 1145.5 814 1000 12 5 900 865 30.2
1000 1345.5 1014 1200 14 6 1080 1045 34.3
1200 1545.5 1214 1400 16 7 1260 1225 38.5
1500 1845.5 1514 1700 20 9 1620 1585 44.8
ZS\NC 12



LEJS100-X400

Befestigungselemente

Befestigungselement: MY-S50A

] [

2x0 14

8.5
14.8

2x09
220 55
242 80

= Das Befestigungselement besteht aus einem Set fur eine
linke und eine rechte Befestigung.

Gebrauchsanweisung fiir Befestigungselemente

Bei der Montage mit den Befestigungselementen ist darauf zu achten, dass die Anzahl der Befestigungselemente (N) und deren Abstand
(L1), wie in der Abbildung und Tabelle dargestellt, als Richtwerte verwendet werden.

| s

\ | y :
1 an
L e 5 1 D:Enﬁ:
Anzahl der Befestigungselemente: N L L1
(MY-S50A)
N L1 . * Anzahl der montierten Seitenstitzen: N
Hub (Anzahl) [mm] SchraubengréBe | max. Anzugsmoment [Nm] ist die Gesamtzahl der Seitenstiitzen
Hub 200 6 auf beiden Seiten.
Hub 300 6
Hub 400 6
Hub 500 6
Hub 600 8 15 M8 x 1.25 1.25
Hub 800 8
Hub 1000 10
Hub 1200 10
Hub 1500 14

- Der Abstand (L) der seitlichen Befestigungselemente sollte in gleichen Abstédnden erfolgen.
- Bei der Montage mit Befestigungselementen ist die Kombination mit Passtift auf der Unterseite des Gehauses zu verwenden.
- Bei vertikaler oder Deckenmontage sollten die Befestigungselemente nicht verwendet werden.

ﬂ]nalgebermontage

Bei der Montage eines Signalgebers driicken Sie den Signalgeberhalter in die Signalgebernut.

Dabei sicherstellen, dass die Einbaulage korrekt ist, oder ggf. neu anpassen.

Setzen Sie anschlieBend den Signalgeber in die Signalgebernut ein, und schieben Sie ihn in den Signalgeberhalter.

Richten Sie ihn in der korrekten Einbauposition aus und ziehen Sie mit Hilfe eines Feinschraubendrehers die Befestigungsschraube an.

\FeinSChfane“dfehe”Uf Schiitzschrauben  Anzugsmoment fiir die Signalgeber-Befestigungsschraube

kein Zubeho
] (kein Zube Or)l Signalgebermodell Anzugsmoment
Signalgeberbefestigungsschraube D-M9CI(V
Signalgeberhalter (als Zubehdr enthalten) i (V) 0.10 bis 0,15
(BMY3-016) (M25x4L) D-MOCIW(V) ' '

13 SMC
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Montagemaoglichkeiten

Pick-and-Place-Anwendungen Klebstoffspender-/Hoch-
geschwindigkeits-Bahn

ik

Anwendungsbeispiele

Lade- und Entladetransfer von Anwendungen mit
Werksticken begrenztem Platz

Zentrale: NL Bayern:

TBT Technisches Biiro Traffa e.K. TBT Technisches Biiro Traffa e.K.
Theodor-Heuss-5tr. 8 Schoneckerstr. 4

71336 Waiblingen 91522 Ansbach

Tel:  +49(0) 71 51/60424-0 Tel:  +49(0) 981/487866-50
Fax.. +49(0)7151/60424-40 Fax..  +49(0) 981/487866-55
E-Mail: info@traffa.de E-Mail: mail@traffa.de

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