Traffa RT
Flache Linearsisteme LEL JE-CBqéHIE:SELﬁ

Innovative Antriebslésungen

Der optimale Antrieb individuell fur IThre Anforderung



Elektrischer Antrieb C€ s
it Filhrungsstangen J Schritmotor RS>

Optimierter Gehausequerschnitt Hohe 48 mm
durch seitliche Motormontage

s Keine Interferenzen mit dem Motor,\
sogar bei grofRen Werkstlicken!

REDUZIERT -

| oo 4| =t
FZe) o

LEL25 LEFB25

max. Hub: 1000 mm
Transportgeschwindigkeit: 1000 mm/s

>
>

Motor

115,8 mm
|

Schlitten

<
<

Abdeckung Riemenantrieb V

Optional mit Gleitfuhrung oder Kugelfihrung

Modell Hub [mm] Nutzlast (horizontal) [kg] ] Geschwindigkeit [mm/s] | Positionier Wiederholgenauigkeit [mm]

LEL25M ’e Gleitfuhrung | bis 1000 | 3 | bis500 | +0,08 [
LEL25L | Kugelfihrung | bis 1000 | 5 | bis1000 | +0,08 |
»Programmierfreie »Schrittmotor-Controller
Ausfuhrung Serie JXCLI1
serie LECP1
Controller

Serie LEL 2 SNC

CAT.EUS100-101Bbbb-DE



Serie LEL

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

EEIEEED Ausfihrung
Mit Fihrungsstangen Jeigold-\pl

Einfache Bauweise.
Die FUhrungsart ist wahlbar.

max. Hub: 1000 mm
Transportgeschwindigkeit: 1000 mm

Flhrungsart

® Gleitfuhrung
Nutzlast: 3 kg (horizontal)
Geringere Gerauschentwicklung (max. 60 dB) A™)

® Kugelfuihrung
Nutzlast: 5 kg (horizontal)
Transportgeschwindigkeit: 2000 mm/s

Anm.) Bei einer max. Geschwindigkeit von 500 mm/s
(gemessen von SMC)

Signalgebermontage moglich

(Option: mit Magnet/Signalgeberschiene)

Zur Prifung des End- und Zwischensignals
Kompatibel mit D-M9[1 und D-M9LIW (2-farbige Anzeige)

* Die Signalgeber missen getrennt bestellt werden. Nahere Angaben finden Sie auf den Seiten 9 bis 10.

Elektronischer Signalgeber mit 2-farbiger Anzeige ON

Die passende Einbaulage kann fehlerfrei Betiebshereich OFF
eingestellt werden. ; ; : '
Ein e@ Licht i rot i grin__{ rot |
leuchtet bei ‘ ' 4 ’ '

Erreichen des optimaler Schaltbereich
optimalen

Schaltbereichs.
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Elektrischer Antrieb

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

> (]
e0
ompatible Oto e o (Ontic
O10 [<Je}
Halten eines Werkstticks
ano petatigung aupe

mit Riemenabdeckung Fir den manuellen Schlittenbetrieb.

Einstellungsbetrieb bei ausgeschalteter
Spannung mdaglich.

OlOorapde J € O Optio
2 Ausfihrungen von Antriebskabeln erhaltlich
@ Standardkabel
® Robotikkabel (flexibles Kabel)
Anwendungsbeispiele

Lade- und Entladetransfer von | Pick-and-Place-Anwendungen

Werkstuicken Anwendungen mit

begrenztem Platz
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Feldbusnetzwerk

Feldbuskompatible

Gateway-Einheit (GW)

Serie LEC-G

© Umsetzungseinheit fiir Feldbusnetzwerk und serielle Kommunikation mit der Serie LEC
verwendbare Feldbusprotokolle: pem I; ILZ L8 Ethem

© 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 fur Position, Geschwindigkeit kénnen Uber die SPS ausgelesen werden.

Feldbus-

netzwerk ‘

@ - e Y

Gateway-
Einheit (GW)

verwendbare — PIR]OJF] I 8
Feldbusprotokolle Dem EtherNet/IP
max. Zahl der Controller, die
angeschlossen werden kdnnen 12 8 S e
\
24 VDC }
Spannungsversorgung fur Gateway-Einheit

Merkmale 3



Programmierfreie Ausfihrung serie LECP1

Kein Programmieren erforderlich

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

Schrittmotor-Controller

@ Einstellen der Positionsnummer J=_ @ Einstellen der Halteposition I~ €@ Erfassung (Servo24 Vo)

Stellt eine erfasste Nummer fir die
Halteposition ein/
max. 14 Positionen.

Anzeige der  m—)p
Positions-
nummer 4= Schalter zur
Positionsauswahl

Mit den VORWARTS- und
RUCKWARTS-Tasten wird der An
auf eine Halteposition bewegt.

4= \VORWARTS- und
RUCKWARTS-Tasten

trieh

SET-Taste mm)p

Mit der SET-Taste

wird die

Halteposition erfasst.
Geschwindigkeit/Beschleunigung
16-stufige Einstellung

Schalter zur
Geschwindig-
4= keitseinstellung

== Schalter zur
Beschleunigungs-
einstellung

Merkmale 4



serie LECP6/LECP1

Programmierfreie Ausfuihrung

Position

LECP1

Schrittdaten und Parameter| « Auswabhl iiber die Bedientasten des Controllers

einstellen

« direktes Teaching

Schrittdaten-Einstellung | Handbetrieb-Teaching

(Positionierung)

Zahl der Schrittdaten
Betriebsbefehl (1/0-Signal)
Abschlusssignal

14 Positionen

Schritt-Nr. (IN*) nur Eingange
(OUT") Ausgang

Einstellparameter

TB: Teaching Box PC: Controller-Software

Position

TB|PC|TB-PC

Programmierfreie Ausfuhrung

LECP1*

Movement MOD | Wahl einer ,absoluten Position" und einer relativen Position" Al @ [ ] fester Wert (ABS)
Speed Transportgeschwindigkeit [ ) Auswahl aus 16 Stufen
[Position]: Zielposition
Position » ® o [ ) direktes Teaching Handbetrieb-Teaching
[Schub]: Schub-Startposition
Acceleration/Deceleration | Beschleunigung/Verzogerung wahrend der Bewegung [ BN ) [ ) Auswahl aus 16 Stufen
EFhfittl‘ljaten‘ Pushing force | Kraft im Schubbetrieb C AN ) ® | Auswahl aus 3 Stufen (gering, mittel, hoch)
instellung
(Auszug) Trigger LV Zielkraft wahrend des Schubbetriebs AN ) [ ) keine Einstellung erforderlich (Wert entspricht Schubkraft)
Pushing speed | Geschwindigkeit wéhrend des Schubbetriebs Al @ ([
Moving force Kraft wahrend des Positionierbetriebs Al @® o
Area output Bedingungen fiir das Einschalten des Bereichs-Ausgangssignals = A | @ [ ]
[Position]: Toleranz zur Zielposition keine Einstellung erforderlich
In position [Schub]: Toleranzen des Al @® [ J
Schubvorgangs
Stroke (+) Hubbegrenzung + X | X [ ]
Parameter- Stroke (-) Hubbegrenzung — X | X [ )
Einstellung | ORIG direction | Einstellung der Richtung der Riickkehr zur Ausgangsposition mdglich X | X [ ) kompatibel
A
(Auszug) ORIG speed Geschwindigkeit bei Riickkehr in die Ausgangsposition X | X [ )
keine Einstellung erforderlich
ORIG ACC Beschleunigung bei Riickkehr in die Ausgangsposition X | X [ )
Halten Sie die MANUELLE Taste (NQ)
JOG [ AN J [ ] fur konstantes Senden gedrtickt (Geschwindigkeit
entspricht dem spezifizierten Wert).
Driicken Sie die MANUELLE Taste (0©)
MOVE X | @ [ ] einmal fur den Bemessungsbetrieb (Geschwindigkeit,
T Bemessung sind spezifizierte Werte).
Return to ORIG [ BN ) [ ) kompatibel
Test drive Betrieb der spezifizierten Schrittdaten ® | @ |(kontinuierlicher kompatibel
Betrieh)
Forced output | ON/OFF des Ausgangs kann getestet werden. X | X [ )
Aktuelle Position, aktuelle Geschwindigkeit,
DRV mon aktuelle Kraft und spezifizierte Schrittdaten- [ BN | o ) )
§ Nr. kann Giberwacht werden. nicht kompatibel
Uberwachen -
Aktueller ON/OFF-Status der Ein- und
In/Out mon Ausgéange X | X [ )
kann tiberwacht werden.
ALM Status Aktueller Alarm kann bestatigt werden. | @ [ ] kompatibel (Alarmgruppe anzeigen)
ALM Log record | InderVergangenheit erzeugter Alarm kann bestatigt werden. X | X [ ]
Schrittdaten und Parameter kénnen
Datei Save/Load gespeichert, Ubertragen und geléscht X | X [ ) nicht kompatibel
werden.
Sonstige |Language Wechsel zwischen Japanisch und Englisch wahvend der Installation magich. | @ | @ [ ]

A: Einstellbar ab TB Ver. 2.xx (Die Angaben zur Version werden auf dem Startbildschirm angezeigt.)
* Die programmierfreie Ausfiihrung LECP1 kann nicht mit der Teaching Box oder der Controller-Software verwendet werden.
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Elektrische Antriebe vo

Mit Kugelumlaufflihrung

Ausflihrung mit Linearfihrung  Ausflihrung mit Linearfiihrung Ausfihrung mit Linearfihrung  Ausfiihrung mit Linearfithrung
Kugelumlaufspindel Riemen Kugelumlaufspindel Riemen
serie LEFS serie LEFB serie LEFS serie LEFB
| Reinraumausfuhrung
CAT.ES100-87
serie LEFS serie LEFB serie LEFS serie LEFB
. max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub
Grole GroRe GroRe GroRe
[Kg] [mm] [Kg] [mm] [Kg] [mm] [Kg] [mm]
16 10 bis 400 16 1 bis 1.000 25 20 bis 600 25 5 bis 2.000
25 20 bis 600 25 5 bis 2.000 32 45 bis 800 32 15 bis 2.500
32 45 bis 800 32 14 bis 2.000 40 60 bis 1.000 40 25 bis 3.000
40 60 bis 1.000
Ausfiihrung mit hoher Steifigkeit und Kugelumlauffihrung ~ CAC-Servomotor Mit Fiihrungsstange (Schrittmotor
Kugelumlaufspindel Riemen Riemen
Serie LEJS Serie LEJB Serie LEL
evenesin -
CAT.ES100-104 CAT.E102
Serie LEL25M serie LEL25L
serie LEJS serie LEJB Gleitfuhrung Kugelfuhrung
., max. Nutzlast Hub .. ». max. Nutzlast Hub .., \max. Nutzlastf  Hub ... max. Nutzlastf ~ Hub
GroRe GroRe GroRe GroRe
[Kg] [mm] [Kg] [mm] [Kg] [mm] [Kg] [mm]
40 55 200 bis 1.200 40 20 200 bis 2.000 25 3 bis 1.000 25 5 bis 1.000
63 85 300 bis 1.500 63 30 300 bis 3.000

Ausflihrung mit niedrigem Gehausequerschnitt

Ausfuhrung mit Ausfuhrung mit einfache Kugelumlauffihrung  doppelte
Gleitfihrung Kreuzrollenfiihrung serie LEMH Kugelumlauffiihrung
Serie LEMB Serie LEMC serie LEMHT
CAT.ES100-98
serie LEMB serie LEMC serie LEMH serie LEMHT
.. max. Nutzlast Hub .. max. Nutzlast Hub .. max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub
GroRe GroRe GroRe GroRe
[Kg] [mm] [Ka] [mm] [Kg] [mm] [Kg] [mm]
25 6 bis 2.000 25 10 bis 2.000 25 10 bis 1.000 25 10 bis 1.000
32 11 bis 2.000 32 20 bis 2.000 32 20 bis 1.500 32 20 bis 1.500
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Elektrische Antriebe von SM

Elektrischer Zylinder

Merkmale 7

Grundausfuhrung axiale Motorausfuihrung mit Kolbenstangenfihrung Ausfuhrung mit
Serie LEY Serie LEYOID serie LEYG Kugelumlauffihrung/
staub-Isprizwassergeschi axiale Motorausfuhrung
Ausfilhrung serie LEYGOD
CAT.E102
Serie LEY serie LEYG
.. Schubkraft Hub " Schubkraft Hub
GroRe GroRe
[N] [mm] [N] [mm]
16 141 bis 300 16 141 bis 200
25 452 bis 400 25 452 bis 300
32 707 bis 500 32 707 bis 300
40 1058 bis 500 40 1058 bis 300
AC-Servomotor
Grundausfihrung axiale Motorausfuhrung mit Kolbenstangenfuhrung Ausfihrung mit
Serie LEYOID serie LEYG Kugelumlauffuhrung/
axiale Motorausfuhrung
serie LEYGOID
Serie LEY Serie LEY serie LEYG serie LEYG
. Schubkraft Hub . Schubkraft Hub . Schubkraft Hub . Schubkraft Hub
GroRe GroRe GroRe GroRe
[N] [mm] [N] [mm] [N] [mm] [N] [mm]
25 485 bis 400 25 485 bis 400 25 485 300 25 485 300
32 588 bis 500 32 736 bis 500 32 588 32 736
63 1910 bis 800
Kompaktausftuhrung (Schrittmotor
Serie LES Serie LESH
Grundausfihrung symmetrische Ausfuhrung Grundausfiuhrung/ symmetrische Ausfuhrung
serie LESOIR serie LESOIL R Ausfihrung serie LESHOL
serie LESHOR
CAT.E102
max. Nutzlast Hub axiale Motorausfuihrung max. Nutzlast | Hub axiale Motorausfuhrung
GroBe | ™ Ikg] [mm] Serie LESCID GroBe | ™ g [mm] Serie LESHOID
8 1 30, 50, 75 8 2 50, 75
16 3 30, 50 16 6 50, 100
75, 100 25 9 50, 100
25 5 30, 50, 75 150
100, 125, 150
Miniaturausfiihrung (Schrittmotor Schwenktisch (Schrittmotor
Kolbenstangenausfiihrung mit Schlitten Grundausfihrung Prazisionsausfuhrung
Serie LEPY serie LEPS serie LER serie LERH
= %
T : CAT.E102 CAT.E102
serie LER
serie LEPY serie LEPS Groge Drehmoment [N-m] | Hachstgeschwindigkeit [/s]
2 | Max. Nutzlast Hub .| max. Nutzlast | Hub Grundausf, | hohes Dreimoment| Grundaus, hohes Drehmomen1|
GroRe GroRe
[Kg] [mm] [Kg] [mm] 10 |022| 0,32
6 1 6 1 25 30 0,8 1,2 420 280
10 2 25,50, 75 10 2 50 50 6,6 10




Elektrische Antriebe von SMC

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
CAT.E102

Serie LEHZ Serie LEHZJ Serie LEHF serie LEHS

~ max. Haltekraft [N]  [Hub/beidseitig . max. Haltekraft [N]  |Hub/beidseitig " max.  |Hub/beidseitig . max. Haltekraft [N] | Hub/Durchmesser

Grote Grundausf| kompakt [mm] Grote Gundasst| kompakt [mm] Grote Haltekraft [N] [mm] crofe Gundasst| 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

4 2

25 40 28 14 25 0 8 14 40 180 40 (80) 40 |130 — 12

32 130 — 22 Anm.) ( ): Langhub

40 210 — 30

Controller/Endstufe

Schrittmotor

Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang
Serie LECAG

@ 64 Positionen

@ Eingabe iiber Einstellsoftware
fur den Controller oder
Teaching Box

Schrittmotor

Impulseingang-Ausfihrung
Serie LECPA

Serie LECP1

@ 14 Positionen
@ integriertes Bedienfeld

Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang
Serie JXC73/83

programmierfreie Ausfiihrung

Schrittmotor

programmierfreie Ausfiihrung
(mit Hublernzyklus)

Serie LECP2

@ Vollhubanwendung wie

bei einem Druckluftzylinder
@ 2 Hubendpositionen +

12 Zwischenpositionen

Speziell fir die Serie LEM

kompatibles Netzwerk/Gateway-Einheit

Feldbus-
Serie JXC1 Serie JXC92
Ethen'et/IP
EtherCAT ~
Devicei'et
Etheriet/IP
@ IO-Link

Serie JXC93 Serie LEC-G
Ether\'et/IP
Devicer'et
EtheriVet/IP

Impulseingang-Ausfiihrung
Serie LECSA

Serie LECSB
@ Steuerungs-Encoder (LECSB)
@ Positionierausfiihrung (LECSA)

Servomotor AC

CC-Link-Ausfiuhrung mit
direktem Eingang
Serie LECSC

Serie LECSA Serie LECSB

MECHATROLINK I -Ausfuhrung
Serie LECYM

.l.l MECHATROLINK - I

MECHATROLINKII-Ausfihrung
Serie LECYU

.l.l MECHATROLINK - IT

SSCNETII-Ausfuhrung

Serie LECSS
ET Il

SSCNETII/H-Ausfihrung
Serie LECSS-T

£7 SSCNETIVH

0 SVSTEN CONTROLLER NETWG
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Variantenubersicht

Elektrischer Antrieb/Mit Filhrungsstangen Serie LEL

Modell LEGED Hub Nutzlast |Geschwindigkeit P05|t|c>enr]|§L\inllkeetii§rhol- Controller- | Details
9 [mm] [kal [mm/s] g [mngﬂ Serie auf Seite

LEL25M |Gleitfiinrung| bis 1000 3 bis 500 +0,1

Serie
LECP1

Seite 1

LEL25L | Kugelfihrung | pis 1000 5 bis 1000 40,1

Controller LEC

. . kompatibler |Versorgungs:|  Paralleler Ein-/Ausgang Details
Ausfiihrung Serie Motor spannung ; Positionen | auf Seite

programmierfreie . 24 VDC | 6 Eingange 6 Ausgange
Ausflihrung LECP1 ST +10 % | (Optokoppler-Isolierung) | (Optokoppler-Isolierung)

14 | Seite 17

LECP6 LECP1

Ubersicht 1

O
z



OElektrischer Antrieb/Mit Filhrungsstangen serie LEL

MOEIIAUSWARI -+ +er v e ereeee et et ettt ettt et e Seite 1
BESTEIISCRITISSEN -+ -+ v ereereeeeereriatiee ettt et ettt ettt e Seite 5
TECHNISCRE DALEN v e rererrrrrert e ettt ettt ettt et Seite 6
KONSIFUKLION v vreesre e ot e e e e e e Sejte 7
ADMESSUNQEN -+t Seite 8
SIGNAIGEDET - Seite 9
Produktspezifische Sicherheitshinweise - Seite 11

©OsSchrittmotor Controller
Gateway-Einheit/Serie LEC-G oo Seite 14
Programmierfreier Controller/serie LECPL oo Seite 17
Schrittmotor-Controller/Serie IXCL L <+ oo Seite 25

Z;SNC Ubersicht 2

Schrittmotor Ausfuhrung

|
‘| Modellauswabhl ’

Schrittmotor
LEL

'[

LECP1 ‘ LEC-G ‘

JXC[ 1

Produktspezifische
Sicherheitshinweise

[



Elektrischer Antrieb/Mit Fiihrungsstangen

Serie LEL

Modellauswahl

Auswahlverfahren

Uberpriifen Sie das Verhaltnis
Nutzlast - Geschwindigkeit.

m Zykluszeit.

Uberpriifen Sie die

o

Uberprifen Sie das
zuléssige Moment.

Auswahlbeispiel

Betriebs-

bedingungen » Werkstiickgewicht: 4 [kg]

* Geschwindigkeit: 300 [mm/s]

0

« Beschleunigung/Verzogerung: 3000 [mmis? <
¢ Hub: 500 [mm]

« Einbaulage: horizontal aufwarts

» Werkstuickanbaubedingung:

Wahlen Sie auf der Grundlage des Werksttickgewichts und der Geschwindigkeit das
geeignete Modell aus dem (Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm) aus.
Auswahlbeispiel) Die Serie LEL25LT-500 wird basierend auf dem Diagramm rechts

vorlaufig gewahlt.

Uberprufen Sie die Zykluszeit.

Ermitteln Sie die Zykluszeit anhand des
folgenden Berechnungsbeispiels.

ZyKluszeit:
T wird aus folgender Gleichung ermittelt.
T=T1+T2+T3+T4]s] |

®Tl:
Beschleunigungszeit und T3: Die
Verzogerungszeit wird aus folgen-
der Gleichung ermittelt.

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

e T2:
Die Zeit mit konstanter Drehzahl wird
aus folgender Gleichung ermittelt.

L-0,5 V- (TL+T3)
v [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.

Slfik) Prifen Sie das Fihrungsmoment.
Mep

L2

Berechnungsbeispiel)
T1 bis T4 kénnen wie folgt ermittelt werden.

T1 = V/al = 300/3000 = 0,1 [s],
T3 = V/a2 = 300/3000 = 0,1 [s]

L-05-V.(TL+T3)

T2=
v
500 -0,5 - 300 - (0,1 +0,1)
- 300
=1,57[s]
T4 =0,3[9]

Dementsprechend wird die Zykluszeit wie
folgt berechnet.
T=T1+T2+T3+T4
=0,1+157+01+0,3
=2,07 [s]

2 s
2 LEL25L
7 \
ke N
N 4 > TN\
2 N
o \
©
£, A
5 N
S N
2 N
0
0 500 1000

Geschwindigkeit: V [mm/s]

<Geschwindigkeit-Nutzlast-Diagramm>

-

500 v y
i \ w% 500 mm
. AY

400 — A

. N

~ 300 — 2
- Y N\ So
I AN

700 mm
8 200 s
< /s ~N
5 B0, N\ N
=T 900 mrr \\

>‘~,
1000 mm A N

ol 11 [
0 1 2 3 4 5

Werkstiickgewicht [kg]

(LEL25L/Schrittmotor)
f —
> /
slat a2
| //- \
E Zeit
2 [s]
(O]
T1 T2 T3 |14
L : Hub [mm]

-+ (Betriebsbedingung)
V : Geschwindigkeit [mm/s]

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

-+ (Betriebsbedingung)
a2: Verzogerung [mm/s?]

-+ (Betriebsbedingung)

T1: Beschleunigungszeit [s]
Zeit bis zum Erreichen der
Einstellgeschwindigkeit
T2: Zeit bei konstanter Drehzahl [s]
Zeit, in der der Antrieb bei
konstanter Drehzahl in Betrieb ist
T3: Verzdgerungszeit [s]
Zeit ab Beginn des Betriebs bei
konstanter Drehzahl bis Stopp
T4: Einschwingzeit [s]
Zeit bis zum Erreichen der Endlage

Auf der Grundlage des obigen Ergebnisses wird das Modell LEL25LT-500 gewahlt.

ZSNC




* Diese Grafik zeigt den zulassigen Uberhang (Fiihrungseinheit), wenn der Lastschwerpunkt des Werkstiicks einen
Uberhang in eine Richtung aufweist. Fir die Auswahl des Uberhangs siehe ,Berechnung des Belastungsgrads

Zulassiges dynamisches Moment

Modellauswahl Serie LEL

der Fuihrung” oder priifen Sie mithilfe der Auswahlsoftware fiir elektrische Antrieb, http:/Aww.smc.eu

Beschleunigung/Verzégerung ———3000 mm/s?
é Lastuberhangrichtung Modell
S | m: Nutzlast [kg]
2 | L : Uberhang zum Nutzlast-Schwerpunkt [mm] LEL25M LEL25L
300 max. Hub 800 mm 300 \ \\ max. Hub 500 mm
| |
250 250 \ \ Hub 600 mm
—= 200 = 200 Hub 700 mm —
m L1 € €
\(1:—" E \\K Hub 90? mm E \ \\\&\(\ 500 ot
+ - -
i T oo \ 1.000 mm-Hub I oo AN\ NN A
- —- — N 900 mm\,z\ ~—
c 50 50 |[Hub
3 R e i —
@] 0 0 1 2 3 4 5 0 0 1 2 3 4 5
m Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
£
© 300 300
@ \ A\ Lo
g 250 \ 250 \ max. Hub 500 mm —
it}
c — —
o L2 g 200 \ max. Hub 600 mm g 200 \
= E 150 £ 150
I = b N N ~
(o)) 0 - 100 - 100
g 2 Hub 600 mm
50 50
=]
= 0 0 l
k) 0 1 2 3 4 5 0 1 2 3 4 5
] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
c
Q 500 I I 500
E \ max. Hub 900 mm \\ \ W{HUb S00mm
o 400 400 > A
I
N - \IX = NN
L5 £ 300 \ 1.000 mm-Hub £ 300700 mm\X\\ \\60 T~
mm Ru
9 200 9 200800 — <
\<\\ mm-Hub >Q\ T~
- - — 100 100 fHub 900 mm
|
1.000 mm-Hub \\\
0 0 1 2 3 4 5 0 0 1 2 3 4 5
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
300 300
250 ‘ 250 \ \ ‘ ‘
m |4 \ \\\ max. Hub 500 mm
5 200 —= 200 \
o ® i \ max. Hub 600 mm £ \k
{ | E 150 £ 150 NN
T ] -y roy T j / j >\\
( 100 \ 100 ol ~—_
u mm
10— —Jeo{l ] 50 H 50 l
0 0 1 2 3 4 5 0 0 1 2 3 4 5
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
500 \ 500 \\
[0} 400 400
=] C}\ max. Hub 500 mm X\\\
I T—Jm 0 = e |
g 8 L5 ! l E 300 \ max. Hub 600 mm E 300 \ AN
£ 7 — oy oy fool v 200 0 Hub 600 mm N
= = 1 S 200
2
g - - 3 3 * 100 \ 100
% 1 2 3 4 5 % 1 2 3 4 5
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
300 300
A\ |
250 250 T T
\\\ max. Hub 500 mm
g 200 max. Hub 600 mm g 200
N
= 150 = 150 <
100 \ 100
Hub 600 mm
50 N 50 l
0 S 0
0 1 2 3 4 5 0 1 2 3 4 5
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]

=
2
(2]
3
S
o
S
S
=

Schrittmotor
LEL

|

JXCL 1 LECP1 LEC-G

Produktspezifische
icherheitshinweise

O
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Serie LEL

Berechnung des Belastungsgrads der Fihrung

1. Bestimmen Sie die Betriebsbedingungen. - Einbaurichtung = ------- ~
Modell: LEL Beschleunigung [mm/s?]: a : ) z :
GroRe: 25 Nutzlast [kg]: m 1 1. Horizontal ) 3.Wand ¥ '
Einbaurichtung: Horizontal/am Boden/an der Wand Nutzlast-Schwerpunkt [mm]: Xc/Yc/Zc ! !

2. Wahlen Sie das entsprechende Diagramm auf der Grundlage des Modells, der Gréze und | X y :

der Einbaulage aus. ! X z !

3. Ermitteln Sie basierend auf der Beschleunigung und Nutzlast den Uberhang [mm]: Lx/Ly/Lz} :

des Diagramms. : :

4. Berechnen Sie den Lastfaktor fir jede Richtung. : .

oxX = Xc/Lx, ay = Yc/Ly, 0z = Zc/L.z : :

5. Bestétigen Sie, dass der Gesamtwert von ax, oy and oz max. 1 betragt. . :

ox+oy+oz<l : .
Wenn 1 Gberschritten wird, ziehen Sie bitte die Verringerung der Beschleunigung und : :
Nutzlast in Betracht oder &ndern Sie die Nutzlast-Mitte und die Serie. | '

~ L4

1. Betriebsbedingungen

Modell: LEL

GroRe: 25L

Hub: 500

Einbaurichtung: Horizontal

Beschleunigung [mm/s2]: 3000

Nutzlast [kg]: 4

Nutzlast-Schwerpunkt [mm]: Xc = 30, Yc = 20, Zc = 100
2. Wahlen Sie drei Diagramme oben rechts auf Seite 2.

3. Lx =120 mm, Ly = 65 mm, Lz = 390 mm
4. Der Lastfaktor fur die einzelnen Richtungen wird wie folgt
ermittelt.
ox = 30/120 = 0,25
oy = 20/65 = 0,31
oz = 100/390 = 0,26
5.o0x+oay+0z=082<1

300 300 500
250 AN 250 |\ WA N\
AAAN \ oL
_ 20 N NN E 200 N\ E 300 \ \ \
E AN £ 150 E NN
£ 150 =N N \ N
=1 100'} \\ < —Se__ Y 100 _ © 200 \\\\ S
50 \\ \\é: 50|Luj d‘) 100 \\
\\ [
o0 1 2 3 4 5 00 1 2 3 4 5 0O 1 2 3 4 5
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]

O




Modellauswahl Serie LEL

=
S
g
Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Flihrung) =
e}
s)
LEL25M LEL25L =
2 6 g 6
: = <
g, 2, N
N N N
=1 B \
P N p N
£ . \ i ™
. "
s = N ]
0 0 LW
0 500 1000 0 500 1000 = |
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s] @
SCh I ittenabWGiChung (Refe renzwe rt) * Abweichung des Schlittens, wenn sich der Lastschwerpunkt in der Mitte des Hubs befindet.
W@
Q
Lastschwerpunkt in der Schlittenmitte @)
L
0,4 T |
1000 mm Hub /
_. 03 e
IS
E 300 mm Hub // N
2 800 Hub
é 02 mm Hu 8
S e -
E /
< o1 o
/ 500 mm Hub
| -
= []
0,0
0 10 20 30 40 50 (@)
Last W [N] §
Schlittenabweichung (Referenzwert) = Abweichungswert, wenn die Last um ,L* von der Schlittenmitte versetzt ist. o

L W

@) E EG}Q L =25mm Lastschwerpunkt am Positions-Offset wenn L = 25 mm
% 0,4 /

\
1000 mm hub
0,3 //
/ y

0,2
// 500 mm Hub
| %

01 ‘
|_—"| 300 mm Hub
[
0 3

Produktspezifische
icherheitshinweis

G

800 mm Hub

Abweichung [mm]

0,0
0

10 2 0 40 50

Last W [N]




Elektrischer Antrieb/Mit Fihrungsstangen

Riemen

LEL25

@ I0-Link
Kompatible b seite 25

Ethen'et/IP

Devicei'et

Schrittmotor

Serie LEL

C€ N

BestellschlUssel

LEL 25[M

T_

100

XX

0o 00 éééebcb

0 Grolie 9 Fuhrungsart e aquivalente Steigung @ Hub e Motoroption
M Gleitfuhrung 100 100 mm = ohne
L Kugelftihrung bis bis B | mit Motorbremse
1000 | 1000 mm C | mit Motorabdeckung™

@ Option Signalgeberschiene*
— ohne

@ Antriebskabellange [m]

* Siehe Tabelle der
anwendbaren Hibe.

« Bei Wahl der Spezifikation [mit Motor-
bremse] kann die Spezifikation [mit
Motorahdeckung] nicht gewéhit werden.

R Mit Magnet/Signalgeberschiene — | ohneKabel | 8 8" @ Controller-Ausfuhrung”
* Beim Kauf der Ausfuhrung ,— kénnen der 1 15 A 10i — ohne Controller
Magnet und die Signalgeberschiene nicht 3 3 B 15° IN LECPl NPN
nachtraglich angebracht werden. 5 5 c 20* 1P | (programmierfreie Ausfiihrung) | PNP
. . #1 * Fertigung auf Bestellung (nur Robotikkabel). = Néhere Angaben zu Controllern und kompatiblen Motoren
0 Ant”ebSkabel_AUSfUhrung Siehe technische Daten unter Anm. 2) auf Seite 6. finden Sie in der Auflistung der kompatiblen Controller.
= ohne Kabel
S Standardkabel
R Robotikkabel (flexibles Kabel)*2

(0 /0-Kabellange [m]

m Controller-Montage

#1) Das Standardkabel ist bei fest installierter

Anwendung vorgesehen. Wahlen Sie fiir — ohne Kabel — Schraubenmontage
bewegliche Anwendungen das Robotikkabel. 1 1,5% D DIN-Schienenmontage™

%2) Das aus dem Antrieb herausragende 3 3* # DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte getrennt bestellen.
Motorkabel vor der Verwendung in Position 5 5%

fixieren. FUr ndhere Angaben zum
Fixierverfahren siehe Kabel/Verkabelung in
den Sicherheitshinweisen zu elektrischen
Antrieben.

+ Wenn ,ohne Controller* fir Controller-Ausfiihrungen
gewahlt wird, kann das 1/0-Kabel nicht gewahlt werden.

A\ Achtung

[CE-konforme Produkte]

Die Erfiillung der EMV-Richtlinie wurde geprift, indem der elektrische Antrieb
der Serie LEL 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 Erfillung der EMV-Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile

zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen
integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfillung der EMV-Richtlinie fiir das
Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen tberpriifen.
[UL-konforme Produkte]

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

Tabelle der anwendbaren Hiibe @Standard/OFertigung auf Bestellung

Kompatible Controller

Modei—H1P| 100|200 | 300 | 400|500 | 600 | 700 | 800 | 900 {1000

LEL25 | OO | @ | ®@ @ @& O |O|O]|O

* Bitte setzen Sie sich mit SMC in Verbindung, da alle Hiibe, die nicht Standard und keine Bestelloption
sind, als Sonderbestellung gefertigt werden.

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

Prifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte

(D Uberpriifen Sie die Modellnummer des Antrieb-Typenschilds
Diese muss mit der des Controller-Typenschilds
Ubereinstimmen.

(2) Stellen Sie sicher, dass die Parallel-I/O-Konfiguration
korrekt ist.

(NPN oder PNP). _____ooemmeemee™ 70 )

N ® ® J

= Siehe Betriebsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte. Diese
koénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.

5

O

programmierfreie

Ausfiuhrung
Ausfuhrung
Serie LECP1
Merkmale Der Betrieb (Schrittdaten) kann ohne die Hilfe eines

PCs oder einer Teaching Box eingestellt werden.

kompatibler Motor Schrittmotor
max. Zahl der Schrittdaten 14 Positionen
\lersorgungsspannung 24VDC
Details auf Seite Seite 17

SvVC



Serie LEL

Technische Daten
Schrittmotor
Modell LEL25M LEL25L
100), (200), 300, 400, 500, 600
Anm. 1) (
Hub [mm] (700), (800), (900), (1000)
Nutzlast [kg] Anm- 2) [ horizontal (Wandmontage) 3(2,5) 5 (5)
é Geschwindigkeit [mm/s] Anm. 2) 48 bis 500 48 bis 1000
5 max. Beschleunigung/Verzégerung [mm/s?] 3000
< Positionier Wiederholgenauigkeit [mm] +0,08
g Leerlauf [mm] Anm.3) max. 0,1
@ aquivalente Steigung [mm] 48
& | StoB-/Vibrationsbestandigkeit [m/s?] Anm- 4) 50/20
£ | Funktionsweise Riemen
E FUhrungsart Gleitfuhrung { Kugelfiihrung
zulassige externe Kraft [N] Anm.5) 5
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%6RH] max. 90 (keine Kondensation)
& | MotorgroRe 042
§ Motorausfihrung Schrittmotor
E Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
'S | Nennspannung [V] 24 VDC +10 %
% Leistungsaufnahme [W] Anm. 6) 32
é Standby-Leistungsaufnahme im Betrigbszustand [W] A7) 16
i | max. momentane Leistungsaufnahme [W] Anm.8) 60
% | Ausfiihrung Anm-9) Motorbremse
;% Haltekraft [N] 19
22| Leistungsaufnahme [W] Anm. 10) 5
=2
o Nennspannung [V] 24 VDC +10 %
Anm. 1) Hibe in ( ) werden auf Bestellung gefertigt. Bitte setzen Sie sich mit SMC in Verbindung, da alle Hiibe, die nicht Standard und keine Bestelloption
sind, als Sonderbestellung gefertigt werden.
Anm. 2) Die Geschwindigkeit ist abhangig von der Nutzlast. Siehe ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fuhrung)" auf Seite 4. Die Nutzlast ist je nach
Hub Nutzlast-Anbaubedingung unterschiedlich.
Prifen Sie das Diagramm ,Zuléssiges dynamisches Moment" auf Seite 2. Wenn die Kabellange 5 m iberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu
10 % ab.
Anm. 3) Richtwert zur Fehlerkorrektur im reziproken Betrieb.
Anm. 4) Stoffestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in Hubrichtung und rechtwinklig zum Hub. (Der Versuch erfolgte mit dem Zylinder in
Startphase.)
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in Hubrichtung und rechtwinklig zum Hub.
(Der Versuch erfolgte mit dem Zylinder in Startphase.)
Anm. 5)Der zulassige externe Widerstand ist der zulassige Widerstand, wenn ein flexibler, beweglicher Schlauch o.A. verwendet wird.
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 wéhrend 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 fir die Wahl der Spannungsversorgung
verwendet werden.
Anm. 9) Nur mit Motorbremse.

Anm. 10) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Leistungsaufnahme fiir die Motorbremse dazu.

Antriebsgewicht

Hub [mm] (100) (200) 300 400 500 600 (700) (800) (900) (1000)
Produktgewicht LEL25M 2,13 2,47 2,82 3,17 3,52 3,87 4,21 4,56 4,91 5,26
[ka] LEL25L 2,38 2,72 3,07 3,42 3,77 4,12 4,47 4,82 517 5,52
zusétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0,26
zusétzliches Gewicht mit Abdeckung [kg] 0,04

O
g

[ Modellauswahl W

\

Schrittmotor
LEL

LECP1 LEC-G

. 4 ‘ IXC[1

Produktspezifische
icherheitshinweis

Si
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Serie LEL

Konstruktion

Motoroption:
mit Motorabdeckung

L

|11

Motoroption:
mit Motorbremse

i
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@
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©

A-A (LEL25LT-0J)
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S
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@ D
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o o

Stuckliste

Nr. Beschreibung Material Anm.

1 Schlitten Aluminiumlegierung eloxiert

2 Motorendplatte Aluminiumlegierung eloxiert

3 Endplatte Aluminiumlegierung eloxiert

4 Motorflansch Aluminium-Druckguss Lackieren
5 Riemenscheiben-Halter Aluminiumlegierung

6 Riemenabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert

7 Fuhrungsstange Kohlenstoffstahl harteloxiert
8 Riemenhalter A Kohlenstoffstahl chromatiert
9 Riemenscheiben-Welle rostfreier Stahl

10 Distanzstiick Aluminiumlegierung

11 Riemenhalter B Aluminiumlegierung

12 Zugplatte Aluminiumlegierung eloxiert
13 Motorabdeckung synthetischer Kunststoff nur ,mit Motorabdeckung*
14 eingegossene Kabel synthetischer Kunststoff nur ,mit Motorabdeckung*
15 Motor-Riemenscheibe Aluminiumlegierung eloxiert
16 End-Riemenscheibe Aluminiumlegierung eloxiert
17 Motor —

18 Riemen —

Buchse —
19 -
Kugelfiihrung —

20 Lager —

21 Lager —

22 Sechskantschraube Kohlenstoffstahl chromatiert

23 Signalgeberschiene

Aluminiumlegierung

Nur ,mit Magnet/Signalgeberschiene*

24 Magnet

Nur ,mit Magnet/Signalgeberschiene*

O

SvVC



Elektrischer Antrieb/Mit Fihrungsstangen Serie L E L

PR
=
<]
%
3
Abmessungen %
= °
o
LEL25VT =
—
4 L —
B (Schlitten-Verfahrweg) (115)
© Hub C (46,5) 56
28 18)] 28 10,4 ‘ 10,4
"""""" . x D
T : I o
i | —— | % Q}EM o2
T N @ »
--------- i Il = —
[Ausgangsposition] Am- 3) \ <| © Ausgangsposition A- 2) 0 (40) *8 |
@l ¥ S g - ; Em
< . - | |E
i Mit Signalgeberschiene ey —
%}
Einbauposition des Signalgebers
@),.8 A 8 Motorkabel
otorkabe
4 Ho ("8°%°) [@x@5) &
Tiefe 4 ‘@ﬁ‘@ g
c f =
o T ! ] 9
! 65 © 6 ®
$o B ool 54 S| v (115) 7.6 -
: \ i a4
o . . ; ;
N 9 I 4} Kabellange~ 300
& = =&i[© — — Signalgebernut (.?
[Te)
S . O
N ] i ——Anm.) Die untere Nut der
4xD6,6 = Q 4 H9( 8'030) 50 SELchle L N ' ) Signalgeberschiene ist | L_IIJ
E Tiefe 4 E NJ nicht fiir Signalgeber.
N , , |
mit Motorabdeckung Motorkabel ' mit Motorbremse Bremsenkabel ‘ —
(2x@5) (@35) o
! ‘ © Kabellange~ 400 ﬁJ)
\. (] I -
IS - ‘ I
|| @O Kabellange= 250 “ | ©%
| I 65 5! []
[ oYY i : (23 Motorkabel O
2 = 7 (2x @ 5) X
[} v ]
54 &
< I
— )
! i 46,5 Kabellange= 300 2 g
- - - - - - - - - - [mm] | & 2
Modell L |[L* A| B | C | D E N=E
Anm. 1) Abstand, innerhalb dessen der Schilitten sich LEL25MT-1000-00000 2725 | 280 210 106 % I
bewegen kann, wenn er zurtick zur e O
Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass LEL25MT-20001-0000IL 3125 S60'| 310|206 E -aE)
das am Schlitten angebrachte Werkstiick nicht die LEL25MT-3000-000000 4725| 480 | 410 | 306 B 5
Werksticke und Anlagen im Umfeld des Schlittens LEL25MT-40000-000000 5725| 580 | 510 | 406 a &
behindert. ) B LEL25MT-5000-00000 6725| 680 | 610 | 506 | ., 3 64 —
Anm. 2) Ppsmon r_1ach der Ruckkehr zur Ausgar]gsp_osmon. LEL25MT-6000-000000001 7725 | 780 710 606
Anm. 3) Die Zahl in Klammern zeigt an, wenn die Richtung
der Ruckkehr zur Ausgangsposition geandert LEL25MT-7000-00000 8725| 880 | 810 | 706
wurde. LEL25MT-8000-00000C] 9725 | 980 | 910 | 806
LEL25MT-9000-00000 1072,5 | 1080 | 1010 | 906
LEL25MT-10000-00000 1172,5 | 1180 | 1110 | 1006
LEL25LT-1000-000004 2925| 300 | 230 | 108
LEL25LT-20000-00000 3925 | 400 | 330 | 208
LEL25LT-3000-00000 4925| 500 | 430 | 308
LEL25LT-4000-00000 5925 | 600 | 530 | 408
LEL25LT-50000-00000 6925| 700 | 630 | 508 3 4 82
LEL25LT-6000-00000 7925| 800 | 730 | 608
LEL25LT-7000-0000040 8925| 900 | 830 | 708
LEL25LT-80001-000000 992,5 | 1000 | 930 | 808
LEL25LT-9000-00000 1092,5 | 1100 | 1030 | 908
LEL25LT-100000-00000 1192,5 | 1200 | 1130 | 1008
* mit Motorabdeckung
8
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Elektronischer Signalgeber
Direktmontage

D-MON(V)/D-M9P(V)/D-MIB(V)

Eingegossene Kabel

@ 2-Draht-Ausfiihrung mit reduziertem
max. Strom (2.5 bis 40 mA)
@ Flexikabel als Standardausfihrung.

A\Achtung

\ Sicherheitshinweise \
Befestigen Sie den Signalgeber mit der am
Gehéause angebrachten Schraube. Wird eine
andere als die mitgelieferte Schraube be-
nutzt, kann der Signalgeber beschadigt
werden.

Interner Schaltkreis Signalgeber
D-M9N(V)

ouT
schwarz

des Schalters

Hauptschaltkreis

DC (-)
blau

DC (+)
braun

Hauptschaltkreis
des Schalters

i

ouT
schwarz
O DC ()
"""""""""""""" blau
D-M9B(V)
L 3o our(h)
’ braun
1| sy
’ % JO OuT (-)
"""""""""""""" blau

Technische Daten

Signalgeber

C€

Weitere Details zu Produkten, die
internationalen Standards entsprechen,
finden Sie auf der Webseite von SMC.

SPS: speicherprogrammierbare Steuerung

D-M90J, D-M9V (mit Betriebsanzeige)

Signalgebermodell | D-MON | D-MONV | D-M9P | D-M9PV | D-M9B | D-M9BV
elektrischer Eingang axial senkrecht axial senkrecht axial senkrecht
Anschlussart 3-Draht 2-Draht
Ausgangsart NPN ‘ PNP —
zulassige Last IC-Steuerung, Relais, SPS 24V DC Relais, SPS
Versorgungsspannung 5, 12,24V DC (4.5 bis 28 V) —
Leistungsaufnahme max. 10 mA —
Betriebsspannung max. 28 VDC ‘ — 24 VDC (10 bis 28 VDC)
Arbeitsstrom max. 40 mA 2,5 bis 40 mA
interner Spannungsabfall max. 0,8 V bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA) max. 4V
Kriechstrom max. 100 pA bei 24 VDC max. 0,8 mA
Betriebsanzeige ON: rote LED leuchtet.

Standards CE-Kennzeichnung, RoHS

® Anschlusskabel — dlbestandiges flexibles Vinylkabel: @ 2,7 x 3,2 oval, 0,15 mm?2, 2-Draht
(D-M9B(V)), 3-Draht (D-M9N(V)/D-M9P(V))
Anm.) Im Katalog ,Best Pneumatics Nr. 2“ finden Sie die allgemeinen technischen Daten fiir elektronische Signalgeber.

Gewicht (9]
Signalgebermodell D-MON(V) D-M9P(V) D-M9B(V)
0,5 8 8 7
Anschlusskabellange 1 14 14 13
[m] 41 41 38
5 68 68 63

Bestellschlussel

D-M9(P

Serie l |—0Anschlusskabellénge
Verdrahtung/Ausgang v 2’5 m
N | 3-Draht NPN Elektrischer Eingang 3 . 2
P | 3-Draht PNP — axial Z 5m
B 2-Draht \ senkrecht
Abmessungen [mm]
N
D-Mo] P
e
% ‘;_%'5. =Esg—
6 |optimale Schaltposition
M2,5 x4 L
Schlitz-Einstellschraube
Betriebsanzeige 26
| 27 = — @j
<! o 22 ™~
(\l" N
D-MoL1V ©
=) [} N
LR—| o

6 | optimale Schaltposition ¥

M25x4L Betriebsanzeige
Schlitz-Einstellschraube s
W2 " ™32«
I~
<  —
@ 20
N

SvVC
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Elektronischer Signalgeber mit 2-farbiger Anzeige
Direktmontage

D-MONW(V)/D-MIPW(V)/D-MIBW(Y) C €

Eingegossene Kabel

@ 2-Draht-Ausfiihrung mit reduziertem
max. Strom (2,5 bis 40 mA)

@ Flexikabel als Standardausfihrung.

@® Die optimale Schaltposition kann
anhand der Farbe der leuchtenden LED
bestimmt werden. (rot— griin« rot)

AAchtung
| Sicherheitshinweise |

Befestigen Sie den Signalgeber mit der am
Gehéause angebrachten Schraube. Wird eine

andere als die mitgelieferte Schraube
benutzt, kann der Signalgeber beschadigt
werden.

Interner Schaltkreis Signalgeber

D-MONW(V)

v a
'

Betriebsanzeige
ON

Betriebsbereich

iAnzeige ! : :
1 orot | grin vorot |

Technische Daten Signalgeber

Weitere Details zu Produkten, die
internationalen Standards entsprechen,
finden Sie auf der Webseite von SMC.

Modellauswahl

SPS: speicherprogrammierbare Steuerung

D-M9OJW, D-MOIWV (mit Betriebsanzeige)

Signalgebermodell | D-MONW [D-MI9NWV| D-M9PW |D-M9PWV| D-M9BW |D-M9BWYV/|
elektrischer Eingang axial senkrecht axial senkrecht axial senkrecht
Anschlussart 3-Draht 2-Draht
Ausgangsart NPN [ PNP —

zulassige Last

IC-Steuerung, Relais, SPS

24V DC Relais, SPS

\ersorgungsspannung

5,12, 24V DC (4,5 bis 28 V) —

Leistungsaufnahme max. 10 mA —
Betriebsspannung max. 28 VDC [ — 24 VDC (10 bis 28 VDC)
Arbeitsstrom max. 40 mA 2,5 bis 40 mA
interner Spannungsabfall max. 0,8 V bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA) max. 4V
Kriechstrom max. 100 pA bei 24 VDC max. 0,8 mA

Betriebsanzeige

Betriebsbereich
optimaler Schaltbereich-:-------- grine LED leuchtet.

-------------- rote LED leuchtet.

Standards

CE-Kennzeichnung, RoHS

® Anschlusskabel — 6lbestéandiges flexibles Vinylkabel: @ 2,7 x 3.2 oval, 0,15 mm?2, 2-Draht
(D-M9BW(V)), 3-Draht (D-MONW(V), D-MIPW(V))
Anm.) Im Katalog ,Best Pneumatics Nr. 2“ finden Sie die allgemeinen technischen Daten fiir elektronische Signalgeber.

Gewicht (9]
Signalgebermodell D-MIONW(V) D-M9PW(V) D-M9BW(V)
0,5 8 8 7
Anschlusskabellange 1 14 14 13
[m] 3 41 41 38
5 68 68 63

BestellschlUssel

OFF

\ geeigneter Betriebsbereich

D-M9

PIWV

L

Serie l |—0Anschlusskabellénge
Verdrahtung/Ausgang v 2’5 m
N | 3-Draht NPN elektrischer Eingang — . E
P | 3-Draht PNP — axial Z 5m
B 2-Draht V senkrecht
Abmessungen [mm]
_—
D-MoIW o
i —
i — =i
6_|optimale Schaltposition
M2,5x4 L
Schlitz-Einstellschraube
Betriebsanzeige 2.6
<t [ee) 22 ™~
o N

D-M9L WV

0 o
o

fi

6_|optimale Schaltposition

M2,5x4 L Betriebsanzeige
Schlitz-Einstellschraube
W2 -2 3,2 g.
< B =
e} 20
N

SvVC
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Schrittmotor
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Serie LEL

Al

Elektrischer Antrieb/Mit FUhrungsstangen
Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fur Sicherheitshinweise und
die Betriebsanleitung fur Sicherheitshinweise fur elektrische Antriebe.

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

’ Design \

] Handhabung

A\ Achtung

1. Keine Last anwenden, die die Betriebsbereichsgrenze
Ubersteigt.
Wéhlen Sie einen geeigneten Antrieb in Relation zu der
Nutzlast und dem zuldssigen Moment aus. Bei einem Betrieb
aulRerhalb der Betriebsbereichsgrenzen wirkt eine GbermaRige
exzentrische Last auf die Fihrung, was zu einem vermehrten
Spiel der gleitenden Teile der Fihrung, Genauigkeitsverlust
und einer verkirzten Lebensdauer des Produkts fuhrt.

Bei Wahl der Option ,mit Magnet/Signalgeberschiene“ kann es
aufBerdem vorkommen, dass der Signalgeber wegen der
Ablenkung der Schiene nicht korrekt erkennt.

2. Verwenden Sie das Produkt nicht fir Anwendungen,
in denen es uUberméfRigen externen Kraften oder
StoRen ausgesetzt ist.

Dies kann zu Fehlfunktionen fuhren.

3. Aufgrund des FuUhrungsmechanismus koénnen
Vibrationen aus einer externen Quelle moéglicherweise
wahrend des Betriebs auf das Werkstick tbertragen
werden. Verwenden Sie dieses Produkt daher nicht in
Umgebungen, in denen keine Vibration zulassig ist.

] Handhabung

A\ Achtung

1. Bei der ,,IN-Position* sollten die Schrittdaten tUber 1
liegen.
Betragt die ,IN-Position“ 1 oder weniger, ist das Signal der
»IN-Position* moglicherweise kein stabiles Ausgangssignal.

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

2. INP-Ausgangssignal

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

11
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10.

11.

12.

A\ Achtung

3. Den Schlitten nicht auf das Hubende aufprallen lassen,
auBer bei der Ruckkehr zur Ausgangsposition.

Bei Eingabe unzuléssiger Befehle, wie z. B. bei Verwendung des
Produkts auRRerhalb der Betriebs- oder Hubbereichsgrenzen
durch Anderung der Controller-/Endstufen-Einstellungen
und/oder der Ausgangsposition, kann der Schlitten auf das
Hubende des Antriebs aufprallen. Diese Punkte vor der
Verwendung prifen.

Wenn der Schlitten auf das Hubende des Antriebs aufprallt,
kann die Fihrung, der Riemen oder der interne Anschlag
beschadigt werden. Dies kann einen fehlerhaften Betrieb zur

Folge haben.

4. Die Stellkraft sollte dem Anfangswert entsprechen
(100 %).
Wird die Stellkraft auf einen Wert unterhalb des Anfangswerts
eingestellt, kann dies einen Alarm ausldsen.

~

; #

5. Die Ist-Geschwindigkeit dieses Antriebs wird durch
die Nutzlast beeinflusst.

Beachten Sie bei der Produktauswahl die Kataloganweisungen
in Bezug auf die Modellauswahl und die technischen Daten.

6. Wahrend der Riuckkehr zur Ausgangsposition keine
Last, StoRReinwirkung oder Widerstand zusatzlich
zur transportierten Last zulassen.

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

7. Das Gehause und die Schlittenmontageflachen dirfen
nicht verbeult, zerkratzt oder anderweitig beschadigt
werden.

Dies kann die Ebenheit der Montageflache beeintrachtigen,
Spiel in der Fihrung oder einen erhdhten Gleitwiderstand zur
Folge haben.

8. Beim Lastanbau keine hohen Stol3- oder Momentkrafte
anwenden.

Eine externe Kraft, die das zulassige Moment Uberschreitet,
fuhrt zu Fhrungsspiel oder zu einem erhéhten Gleitwiderstand.

9. Die Ebenheit der Montageflache darf max. 0,2 mm
abweichen.

9. Bei Montage des Antriebsgehéuses und des Werkstlicks
den folgenden Bereich der Ebenheit einhalten.
Ungenugende Ebenheit des Werkstiicks oder der Oberflache,
an die das Produkt montiert werden soll, kann ein
Fuhrungsspiel und einen erhdéhten Gleitwiderstand erzeugen.

Bei der Montage des Produkts min. 40 mm fur das
Biegen des Kabels einhalten.

Wahrend der Positionieranwendung und im
Positionierbereich das Werkstick nicht auf den
Schlitten aufprallen lassen.

Halten Sie die Endplatten fest, wenn Sie das Gehause
bewegen. Die Riemenabdeckung nicht festhalten.

SvVC



Serie LEL

Al

Elektrischer Antrieb/Mit FUhrungsstangen
Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fur Sicherheitshinweise und
die Betriebsanleitung fur Sicherheitshinweise fur elektrische Antriebe.

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

] Handhabung \

] Wartung

A\ Achtung

13. Verwenden Sie fir die Montage des Produkts Schrauben

mit der passenden L&nge und ziehen Sie diese mit dem
korrekten Anzugsdrehmoment fest.
GroRere Anzugsdrehmomente konnen Fehlfunktionen verursa-
chen, wahrend sich bei einem zu niedrigen Anzugsdrehmoment
die Einbaulage veréandern und unter extremen Bedingungen das
Werkstiick herunterfallen kann.

fixiertes Gehause

gA
ﬁD* E T -
max.
Modell Schraube | Anzugsdrehmoment oA L
[N-m] [mm] [mm]
LEL25 M6 5,2 6,6 35,5
fixiertes Werkstick
-
max. L (max.
@%W@ Modell | Schraube |Anzugsdrehmoment | Einschraubtiefe)
P S ZA [N-m] [mm]
l ] LEL25 [M5x0,8 3 8

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

14. Nicht mit fixiertem Tisch und durch Bewegen des
Antriebsgehduses in Betrieb nehmen.

15. Der Antrieb mit Riemen kann nicht bei vertikal montier-
ten Anwendungen eingesetzt werden.

16. Uberprufen Sie in den Technischen Daten die min.
Geschwindigkeit fur jeden Antrieb.
Andernfalls kdnnen unerwartete Funktionsstérungen, wie Klopfen, entstehen.

17. Bei dem Antrieb mit Riemen kann es bei Geschwind-
igkeiten innerhalb der Antriebsspezifikationen zu Vibra-
tionen kommen, die von den Betriebsbedingungen
verursacht werden konnen. Stellen Sie die Geschwind-
igkeit so ein, dass keine Vibration verursacht wird.

ZSNC

A Warnung

Wartungsintervall
Flhren Sie die Wartung entsprechend der nachstehenden Tabelle durch.

Intervall Sichtprifung interne Priifung |Riemenprifung

Inspektion vor der

taglichen Inbetriebnahme O - -

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

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

® Punkte fUr die Sichtprifung

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

® Punkte fur die interne Prufung

1. Zustand der Schmierung der beweglichen Teile.
2. Loser Zustand oder mechanisches Spiel bei festen Element-
en oder Befestigungsschrauben.

® Punkte fur die Riemenprifung
Halten Sie den Betrieb unverzuglich an und tauschen Sie den
Riemen aus, wenn der Riemen den unten genannten Zustand
aufweist. Stellen Sie auflerdem sicher, dass Ilhre
Betriebsumgebung und Betriebsbedingungen die fir das
Produkt spezifizierten Anforderungen erfillen.

a. Abnutzung des zahnformigen Gewebes.
Die Gewebefasern sind undeutlich. Kautschuk ist entfernt,
die Fasern verfarben sich weil3lich. 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. Fremdkorper, die
von den Zahnen auBlerhalb des eingeschnittenen Teils
erfasst werden, verursachen Beschadigungen.

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

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

12
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GW-Einheit

Serie LEC-G

BestellschlUssel

C€ N

A\ Achtung

[CE-konforme Produkte]
Die Erfiillung 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 Gerdte und
Verdrahtung abhangig. Aus diesem
Grund kann die Erfiillung der EMV-
Richtlinie nicht fir 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]

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

Technische Daten

GW-Einheit

verwendbare Feldbusprotokolle @

LEC-G

MRZ

MJ2 CC-Link Ver. 2,0

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

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

| LEC-CG

1

L

Abzweiganschluss

Kabeltyp o—l l
1 | Kommunikationskabel Kabellange
2 | Kabel zwischen Verzweigungen K 0,3m
L 0,5m
1 im

LEC-CGD
AbzweiganschluBI

LEC-CGR

Kommunikationskabel

Kabel zwischen
Verzweigungen

Position LEC-GMJ20 LEC-GDN1[J LEC-GPR1O LEC-GEN1[
verwendbares Feldbus CC-Link DeviceNet ™ PROFIBUS DP EtherNet/IP™
System Version Anm-1) Vers. 2.0 Version 2.0 V1 Version 1.0
9,6 k/19,2 k/45,45 k/
» Kommunikationsgeschwindigkeit [bps] 156/:/%2/515/'\2/;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
technische Daten 4 Stationen| Eingabe 896 Punkte
Kommunikation 1/0-Belegungsbereich belegt 108 Warter Eingabe 200 bytes Eingabe 57 Worter Eingabe 256 bytes
(8x- Ausgabe 896 Punkte|  Ausgabe 200 bytes Ausgabe 57 Worter Ausgabe 256 bytes
Einstellung)| 108 Worter
Spannungsversorgung | Versorgungsspannung [V] - — 11 bis 25 VDC — —
fir Kommunikation | interne Leistungsaufnahme [mA] — 100 — —

technische Daten Kommunikationsstecker

Stecker (Zubehor)

Stecker (Zubehor)

D-Sub

RJ45

Endwiderstand

nicht inbegriffen

nicht inbegriffen

nicht inbegriffen

nicht inbegriffen

Versorgungsspannung [V] Anm-6)

24VDC £10 %

Leistungsaufnahme | nicht an Teaching Box angeschlossen 200
[mA] an Teaching Box angeschlossen 300
EMG-Ausgangsklemme 30VDC, 1A

verwendbare Controller

Serie LECP6 / LECA6

Technische Daten

Kommunikationsgeschwindigkeit [bps] Am-3)

115,2 k/230,4 k

Controller

max. Zah der Controllr, die angeschlossen werden knnen -4

12 [

8 Anm. 5)

5 {

12

Zubehor

Spannungsversorgungsstecker, Kommunikationsstecker

Spannungsversorgungsanschluss

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 40 (kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeit [%oRH]

max. 90 (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich [°C]

—10 bis 60 (kein Gefrieren)

Lager-Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Gewicht [g] 200 (Schraubenmontage), 220 (DIN-Schienenmontage)
Anm. 1) Bitte beachten Sie, dass sich die Version andern kann.
Anm. 2) Sie kdnnen alle Dateien auf der SMC-Webseite downloaden: http://www.smc.eu
Anm. 3) Stellen Sie bei Verwendung einer Teaching Box (LEC-T1-0J) die Kommunikationsgeschwindigkeit auf 115,2 kbps ein.
Anm. 4) Die Kommunikations-Ansprechzeit fiir einen Controller betrégt ca. 30 ms.

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

Anm. 5) Bei Schrittdaten-Eingabe kénnen bis zu 12 Controller angeschlossen werden.
Anm. 6) In Fallen, in denen UL-Konformitét gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Controller mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.
14
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ow-einheit Serie LEC-G

Richtlinien fur 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 fiir Reaktionszeiten.
400
.
350 =
fg 300
— 250 ,/'
o /
= 200 <
8 —
g 150
2 A
< 100 /,
500/
0
i1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12
. . . * Dieses Diagramm zeigt die Verzégerungszeiten zwischen Gateway-Einheit und Controllern.
Anzahl der anschlieBbaren Controller (Einheit) Die Verzégerungszeit des Feldbusnetzwerkes ist nicht beriicksichtigt.
Abmessungen

Schraubenmontage (LEC-GLILIL])

anwendbares Feldbusprotokoll: CC-Link Ver. 2,0

(85)

82

L

245
fiir Gehéusemontage

(35)

170
152,2

[
161

18,2
|| 45
fir Gehdusemontage

anwendbares Feldbusprotokoll: PROFIBUS DP

(87.,9)

82

1
—a—

m I

@45
fiir Gehdusemontage

(35

31

170
152,2

161

18,2

4.5
flir Gehausemontage

anwendbares Feldbusprotokoll: DeviceNet ™

(85) @ 4,5 (35)
82 fiir Gehéusemontage 31
~d
@8IT u
B
e ]
Qs
ol N Flis —
S |[S1E E
82
2
1T
S | 182
|45
flir Gehdusemontage
anwendbares Feldbusprotokoll: EtherNet/IP™
85 (35)
82 245 31

fiir Gehdusemontage

1
—f—

ol N —
N~ oy ©
|0 —
-
CHE
il 18,2

4,5
flir Gehdusemontage

BMHandelsmarke DeviceNet™ ist eine Handelsmarke von ODVA. EtherNet/IP™ ist eine Handelsmarke von ODVA.

~
Z
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Serie LEC-G

Abmessungen

DIN-Schienenmontage (LEC-GOOOD)

anwendbares Feldbusprotokoll: CC-Link Ver. 2,0

(85)

82

(35)

anwendbares Feldbusprotokoll: DeviceNet ™

(85)

82

¥
[

(35)
31

.9 u Sl o
=5 Q=
5} (&3 Ll o
&P J 3|3
N Sz N oz
i < =|la I r i < Z|o
© O o © O o
5| S E
b -g, S o :— E——| Y ~ b -g, S o 2— ~
§ SHEE " = ¥ 5| (5|8 B
I Bl [Ef e
H o @ u H Q| @
RN} it 53
=8 >18
ol = ol =
=4 c|C
ol 8 g2
52 B
— S[2 B N
(95) & o (95) b ‘ =iz
* montierbar auf DIN-Schiene (35 mm) * montierbar auf DIN-Schiene (35 mm)
anwendbares Feldbusprotokoll: PROFIBUS DP anwendbares Feldbusprotokoll: EtherNet/IP™
(87,9) (35) (85) (35)
82 31 82 31
P —— mikn
. g2 8.8
29 r: =5
55 3|2
~ a2 D=
e < Z' g = Z|3
© 8|5 Ol e
EI 33| |«
5 [ = -
L i 3|8 i 3|8 |
i gle il
5| 3 5|8
>| 8 S8
Ok Ok
D v 723
ik —— S0
g g%
— p
(98) (95) =
* DIN-Schienenmontage mdglich (35 mm)
DIN-Schiene L
AXT100-DR-J 75 125 (Steigung) | 5,25
* Fir O die "Nr." aus nachstehender Tabelle eingeben. 1
Siehe obige Abmessungen fur Montageabmessungen. 88 - -6 - €
5
1,25 |_
L-Abmessung [mm]
Nr. 1 2 & 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 |855| 98 |1105| 123 |1355| 148 |160,5| 173 | 1855 | 198 |210,5| 223 | 2355 | 248 | 260,5
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 | 2855 | 298 | 3105 | 323 | 3355 | 348 | 3605 | 373 | 3855 | 398 |410,5| 423 | 4355 | 448 |460,5| 473 | 4855 | 498 | 5105

M Handelsmarke DeviceNet™ ist eine Handelsmarke von ODVA. EtherNet/IP™ ist eine Handelsmarke von ODVA.

SVC
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C€ N

Programmierfreier Controller

Serie LECP1

BestellschlUssel

LECP1[P|1] |- LEL25MT-100

Controller——f l . l Bestell-Nr. Antrieb
Option

kompatibler Motor — | Schraubenmontage
[P ] Schrittmotor (24 VDC) ] D Anm.) |DIN-Schienenmontage

(auRRer Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen)
Beispiel: Geben Sie "LEL25MT-100" fur
LEL25MT-100B-R36N3 ein.

Anm.) DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.

Zahl der Schrittdaten (Positionen) Bitte getrennt bestellen.

14 (programmierfrei) ]

e |/O-Kabellange [m]

— ohne Kabel
Parallel-I/O-Ausfihrunge 1 15
N NPN 3 3
P PNP 5 5

* Wenn bei Bestellung der Serie LE die Ausflihrung
mit Controller (-01NO/-01P0O) gewahlt wird, muss
dieser Controller nicht bestellt werden.

A\ Achtung

[CE-konforme Produkte]

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

Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und von der Beeinflussung sonstiger elektrischer
Gerate und Verdrahtung abhéngig. Aus diesem Grund kann die Erfiillung der EMV-Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile
zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen integriert sind. Daher muss der Kunde

Der Controller wird als einzelne Einheit
verkauft, nachdem der entsprechende
kompatible Antrieb eingestellt wurde.

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

die Erfilllung der EMV-Richtlinie fiir das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen Gberpriifen.

= Siehe Bedienungsanleitung fur die Verwendung

Modellauswahl

|

|

Schrittmotor
LEL

%

LEC-G

[UL-konforme Produkte] dieser Produkte. Diese kdnnen Sie von unserer E

In Féllen, in denen UL-Konformitét gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Controller mit einer Spannungsversorgung Webseite http://iwww.smc.eu herunterladen. O

Klasse 2 UL1310 zu verwenden. I

. -
Technische Daten

Technische Daten (Standard) -

Position LECP1 D

kompatibler Motor Schrittmotor O

. 4100 . i Anm. 2)
Spannungsversorgung A 2 Versorgungsspannung: 24 VDC +10 %, max. Stromaufnahme: 3A (Spitze 5A) §

[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 (griin/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)

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

Kuhlsystem naturliche 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-Konformitéat 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.

Dezimalanzeige
Hexadezimalanzeige A

A blcdlEF
(oot

-
15
b c d E F

Anm. 4) Gilt fir Motorbremse.

SMC 17
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Serie LECP1

Controller-Details

Ca] / Nr. | Anzeige Beschreibung Details
@/ @ PWR Spannungsversorgungs-| Spannungsversorgung ON/Servo ON : Ieu‘ghtey grin
/@ LED Spannungsversorgung ON/Servo OFF: griin blinkend
?H// @ ALM Alarm-LED mit Alarm : leuchtet rot
Parametereinstellung - blinkt rot
G ® - Abdeckung Gl‘ii%%é’%ddsécshétczhgﬁir?f\f,ﬂiiﬁfiiuefsen)
Masse-Anschluss (Ziehen Sie die Schraube bei der Montage des
//@ @ o FG Controllers mit der(Mutter fest. SchlieBen Sie das Erdungsl?abel an.)
® — Modus-Schalter | Schalten Sie den Modus zwischen manuell und automatisch um.
® — 7-Segment-LED | Stopp-Position, der per (8 eingestellte Wert und die Alarminformation werden angezeigt.
@ SET Einstell-Taste Die Einstellungen oder den Verfahrbetrieb im manuellen Modus wéhlen.
4 3 — Schalter zur Positionsauswahl | Die Verfahrposition (1 bis 14) und die Ausgangsposition (15) zuordnen.
©@ MANUAL manuelle Vorwartstaste | Im Handbetrieb vorwérts verfahren und Tippbetrieb durchfiihren.
/CD manuelle Rickwértstaste | Im Handbetrieb riickwarts verfahren und Tippbetrieb durchfihren.
,J‘/ /® a SPEED Vorwartsgeschwindigkeits-Schalter | 16 Vorwartsgeschwindigkeiten sind verfuigbar.
12 Rilckwartsgeschwindigkeits-Schalter | 16 Ruckwartsgeschwindigkeiten sind verfugbar.
: 3 ACCEL Vorwértsheschleunigungs-Schalter | 16 Vorwarts-Beschleunigungsschritte sind verfligbar.
Riickwértsbeschleunigungs-Schalter | 16 Riickwarts-Beschleunigungsschritte sind verfugbar.
(B) CN1 Spannungsversorgungsanschiuss | Das Spannungsversorgungskabel anschlieRen.
CN2 Motoranschluss | Den Motorstecker anschlieRen.
/® a CN3 Encoder-Stecker | Den Encoderstecker anschlieRen.
CN4 1/0-Stecker Das I/0-Kabel anschlieRen.
|
Montageanweisung
- -
Controller-Montage siehe unten.
1. Befestigungsschraube (LECP10-) 2. Erdung

(Installation mit zwei M4-Schrauben)

Erdungskabel

Einbaulage :>

—

Einbaulage :>H

Ziehen Sie bei der Montage des Erdungskabels die Schraube
unten dargestellt fest.

M4-Schraube
Kabel mit Quetschkabelschuh

gezahnte Sicherungsscheibe

AR

Controller

Anm.) Wenn bei der Serie LE Grof3e 25 oder mehr verwendet wird, muss der Abstand zwischen den Controllern mindestens 10 mm betragen.

A\ Achtung

Schalters @) auf (9.
Grolle
Endbreite L: 2,0 bis 2,4 [mm] 1
Endstarke W: 0,5 bis 0,6 [mm] wi-

®M4-Schrauben, Kabel mit Kabelschuh und gezahnte Sicherungsscheibe sind nicht inbegriffen.
Stellen Sie die Erdung sicher, um die Gerauschtoleranz zu gewahrleisten.

eVerwenden Sie einen Feinschraubendreher mit der u.g. GréRe zum Andern des Positions-
schalters (8) und stellen Sie den Wert des Geschwindigkeits-/Beschleunigungs-

vergroferte Ansicht des
Schraubendreher-Endes
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Abmessungen

Programmierfreier Controller Serie I_ ECP].

DIN-Schienenmontage (LECO10CID-)

85 11,5) s 36,2
ae R :
3 | e DIN-Schiene
f s g 2
h g & AXT100-DR-00
7z
9 ol sl o YY) # Fur O die "Nr." aus nachstehender Tabelle
J o e e o eingeben.
-] o 2
g 3 g
‘j g 5 98
= >
S| e
) [}
c %]
gl 8
=) =
~ Sy S— r\\lj §
2| 2 7.5 12,5 5,25
e (Abstand
B
0| o _ S A ASSSSSES B
o FTIFFITITFTFT
n
e
LlL25
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 60,5 73 85,5 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 | 4105 | 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. CN4-E/A-Stecker
CN3 Encoder-Stecker
Schraubenmontage (LECO101-[)
CN1-Spannungsversorgungsstecker
38
85 36,2
1,2 ) 18,1 ‘3457
< Gehausemontage
-
o
b
| S— 7
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Serie LECP1

Verdrahtungsbeispiel 1

] Spannungsversorgungsanschluss: CN1

CN1 Spannungsversorgungsklemmen-Anschluss fir LECP1

Anscflsshezeichnung | Kabelfarbe Funktion Details
gemeinsame M 24V-Klemme/C 24V-Klemme/BK
ov blau ) -

Versorgung (-) | RLS-Klemme sind gemeinsam (-).
Motor-S - X

M 24V | weiR 0t0r-Spannungs Motor Spannungsversc')_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 fur LECP1 (LEC-CK1-1)

— ==

’ Parallel-/0-Anschluss: CN4

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

HENPN HPNP
24 VDC 24 VDC
CN4 fir 1/O-Signal CN4 fiir 1/0-Signal
COM+ 1 {— CoM+ 1 {—
COM- 2 COM- 2
ouTo 3 Last ouTo 3 st}
ouT1 4 ouTL 4 —Last}
ouT2 5 Last ouT?2 5 —@]
outs | 6 outs | 6 —{Last——
BUSY | 7 Last BUSY | 7 [—{Lasl]
ALARM | 8 Last ALARM | 8 —Lasi]
INO 9 *ﬁ INO 9 */—1
IN1 10 *ﬁ IN1 10 */—4
IN2 11 1 IN2 11 */—4
IN3 12 1 IN3 12 */—4
RESET | 13 — ——1 RESET | 13 — 1
STOPP | 14 |— ——— STOPP | 14 |—
Eingangssignal Ausgangssignal
Bezeichnung Details Bezeichnung Details
COM+ Anschluss 24 V fur das Eingangs-/Ausgangssignal Schaltet sich ein, wenn Positionierung oder Schub abgeschlossen sind.
COM-— Anschluss 0 V fiir das Eingangs-/Ausgangssignal (Der Ausgangshefehl erfolgt in der Kombination von OUTO bis 3.)
« Verfahrbefehl (Eingabe als Kombination von INO bis IN3) OUTO bis OUT3 Beispiel - (Betrieb fiir Position Nr. 3 abgeschlossen)
« Befehl zur Riickkehr zur Ausgangsposition (INO bis IN3 alle gleichzeitig ON) ouUT3 ouT2 OuUT1 ouTOo
INO bis IN3 Beispiel - (Verfahrbefehl fir Position Nr. 5) OFE OFE 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: Verzdgerungsstopp 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. Verzdgerungsstopp, Servo OFF)

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

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

Positionszahl IN3 IN2 IN1 INO Positionszahl OouT3 ouT2 OouT1 OuTO

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

2 O O [ ] ©) 2 @] @) [ ] ©)

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

4 O [ ) [©) ©) 4 @] [ ) O ©)

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

6 O [ ] [ ] ©) 6 @] [ ) [ ] ©)

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

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

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

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

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

13 (D) [ ) [ ) [©) [ ) 13 (D) [ ] [ ) @) [ ]
14(E) [ ) [ ) [ ) O 14(E) [ ] [ ) [ ) @)
zuriick zur Ausgangsposition [ ] [ ) [ ) [ ] zuriick zur Ausgangsposition [ ] [ ) [ ) [ ]
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Signal-Timing

Programmierfreier Controller Serie I_ ECP].

(1) Zuriick zur Ausgangsposition

_____________ 24V
Spannungsversorgung 'INO 3 alle ON. oV

N on
Eingang INO-3 4 : OFF

! R

BUSY ! l ON

__:‘ ' 3 OFF
Ausgang | OUTO0-3 I,'
y
*ALARM

entriegelt
halten

0 mm/s

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

- D|e Ausgangssignale fiir OUTO, OUTl OUT2, OUT3 sind ON,

' wenn die Riickkehr zur Ausgangsposition

(2) Positionieranwendung

Geschwindigkeit

Spannungsversorgung
Eingang INO-3 I/ /]
L 4
. S N
ouTo-3 i M
Ausgang Y il
1
BUSY '
—— "
Bremse !
1
H
1

RTINS I | g

I

Positionierbetrieb

]
]
]
]
L
T
}
1
]
]
]
T
]
]
]
]
]
T
]
]
]
1

[E——

abgeschlossen ist.

24V
oV

ON

OFF

ON
OFF

entriegelt
halten

0 mm/s

i Die Ausgangssignale OUT0-3 sind ON im selben Status wie diei

i Eingangssignale INO-3, wenn die Positionierung abgeschlossen ist. 1

(3) Stopp abbrechen (Stopp zurticksetzen)

24V
ov

ON

OFF

ON
OFF

entriegelt
halten

Spannungsversorgung
INO-3 V/////\
Eingang 5 4
RESET o 1
vt
OuTO-3 N i
Ausgang ¥ B
BUSY
ES— L
Bremse ;
Geschwindigkeit Stopp-Abbruch wahrend
des Positionierbetriebs.

0 mm/s

O

(4) Stopp durch STOP-Signal

Spannungsversorgung 24V
oV
ON
INO-
0-3 I/ /I OFF
Eingang 5 4
STOPP B | |
v
ouT0-3 / ON
—r . - OFF
A4 Vo)
Ausgang | BUSY 5
oy
#*ALARM | i '
Bremse I entriegelt
halten
Geschwindigkeit Stopp durch STOP-Signal 0 mm/s
im Positionierbetrieb.

(5) Zuricksetzen des Alarms

i Alarm-Reset |
N
Eingang gFF
ON
Ausgang OFE

= "xALARM” wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.
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Serie LECP1

Zubehor: Antriebskabel

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

Kabelldnge (L) [m]
1,5

Olm|[>|o|o|w|~

+ Fertigung auf Bestellung
(nur Robotic-Kabel)

Kabel-Modell ®
Robotic-Kabel
(flexible Kabel)

Standard-Kabel

LE-CP-é/Kabellange: 1,5m,3m,5m

Belegung

1592
(13,5)5i: 6

1 -9
15 &5

(10)

, StTS

Antriebsseite

(30,7)

@]
S

Stecker C

| Fd

Stecker A

L

(14,2)

—~
<

—
-

—~
©
—
-

LE-CP-§E&/Kabellange: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m

Controller-Seite

Belegun

T

A6

(14.7)

(* Fertigung auf Bestellung) Controller-Seite
Belegung Stecker C (14,2)
- iebssel ® -
ég Antriebsseite S é Belegung
I~ ° e S, AL B1
1gg-2 == o — A6 B6
d 2 ||
15 16 Stecker A =~ (14,7)
Ton (30,7) | —— = L Stecker D (11)
. 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
___Abschirmung ___ Fabe | Secierd
Vce B-4 % 7 R 7 : ? braun 12
Masse-Anschluss| A4 ¢ + . + s { schwarz 13
A iy EEENID. OO G ;
A A5 ¢ | | t schwarz 6
B B-6 1 iy ,' iy ,' ? orange 9
B A-6 % % t schwarz 8
s N
1 — 3

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

LE-CP-[1]-B-[ ]

Kabellédnge (L) [m]
1,5
3
5
&
10*
15*
20"

= Fertigung auf Bestellung
(nur Robotic-Kabel)

OW|>|lo|v|w|

mit Bremse und Sensor e

Kabel-Modell ®
Robotic-Kabel
(flexible Kabel)

Standard-Kabel

22

Antriebsseite

SN

Belegung
15552
(135) 5 *6
189

154

=y
16

(30,7)

Stecker A

Stecker B

=
[ce]
S

Stecker C

@57

Controller-Seite

(14,2
e

(10)
LE-CP- %2/Kabellange: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m

(* Fertigung auf Bestellung)

Antriebsseite
—r

—
o
[To)
Q
N

9
Bl

B6

Belegung

il

(14,7)

Controller-Seite
—_—

Belegung Stecker A Stecker C (142 Belegung
<= ST gmj =Tl 61
= ~ = ‘e
() S ] AslLi})-B6
: Y === Al B1
1 2 o I ;
- EE! 6 sE —c== I 3 A3 i) B3
Stecker B
a0 (80.7) St 1y a7
A Belegung Belegung
Schaltkreis Stecker A Farbe Stecker C
A B-1 braun 2
A Al rot 1
B B-2 orange 6
B A2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grun 3
COM-B/— A-3 blau 4
. Belegung
- Abschirmung ___ IFeriae Stecker D
Vce B-4 % 7 7 i braun 12
Masse-Anschluss| A4 ¢ i 0 i + { schwarz 13
A iy BRI O OO G N :
A A5 1 T T t schwarz 6
B B-6 t " 1 " ; t  orange 9
B A-6 o T T = 7 t schwarz 8
,,,,, 4 — 3
. Belegung
Schaltkreis Stecker B
promse ) e D O OO G = :
Bremse (-) Al ¢ t _schwarz 5
S e B T OO b 1
Sensor (=) Anm.) A3 1t t blau 2

ZSNC

B1
B6
B1
B3



Optionen

Programmierfreier Controller Serie I_ ECPl

Spannungsversorgungskabel

LEC-CK1-1

= ]
=| ] 2 7] — g |3
___ __ I 1 ) & po
i 1] g ‘ p o
(13,3) (35) - (60) (10,5) |
(1500)
Anschlusshezeichnung | Abdeckungsfarbe Funktion * LeitergroBe: AWG20
ov blau | gemeinsame Versorgung (-)
M 24V weil3 | Motor-Spannungsversorgung (+)
C 24v braun | Steuerungs-Spannungsversorgung (+)
BK RLS |schwarz|Bremse (+)
I/0-Kabel
LEC-CK4-
Kabellange (L) [m]
1 1,5
S 3
5 5
Controller-Seite SPS-Seite
S—N d ] ‘ g[
- >
(1), (30) < N 10|
= ()
Klemmen-Nr. | Isolierungsfarbe | Punkt-Markierung | Punkt-Farbe Funktion * Leitergrofie: AWG26
1 hellbraun u schwarz COM+
2 hellbraun u rot COM-
3 gelb | schwarz ouTo
4 gelb | rot OouT1
5 hellgriin | schwarz ouT2
6 hellgriin u rot OouT3
7 grau | schwarz BUSY
8 grau | rot ALARM
9 weild u schwarz INO
10 weifd u rot IN1
11 hellbraun Ll schwarz IN2
12 hellbraun L rot IN3
13 gelb LR schwarz RESET
14 gelb L rot STOP

+ Parallel-1/0O-Signal ist im automatischen Modus giiltig.

23

O
2

}‘ [Modellauswahl W

Schrittmotor
LEL

’[

LEC-G

LECP1

JXC[ 1

Al

Produktspezifische
icherheitshinweis

G



\)

24



Schrittmotor-Controller C € ;A\

Mit verschiedenen Feldbusprotokollen

. — -
(New @ IO-Link EtherCAT. Deviceirlet  Ethen‘et/IP
~N
Anwendu ng Feldbusprotokoll
—— o - " .
EthercAT. — Etheri‘et/IP Devicei'et @ IO-Link
Kann Uber 10-Link in
sP . . . einem bestehenden
Sowohl pneumatische als auch elektrische Antriebe Netzwerk betrieben
kénnen mit dem gleichen Protokoll betrieben werden werden
| Elektrische Antriebe Pneumatische Antriebe I10-Link Kommunikation
EX260 10-Link
Master
N\ J 0 J 0 J
<Verwendbare elektrische Antriebe>
Elektrischer Antrieb Elektrischer Antrieb Elektischer Antrieb Elektrischer Zylinder
Schlittenausfiihrung Ausfiihrung mit niedrigem mit Fiihrungsstange serie LEY/LEYG
Serie LEF Gehausequerschnitt Serie LEL
Serie LEM
Elektrischer Kompaktschlitten Elektrischer Antrieb Elektrischer Greifer Elektrischer Schwenkantrieb
: ! ! Miniaturausfuhrung ) ! ! ) ! W !
L Serie LES/LESH Serie LEPY/LEPS Serie LEH Serie LER y
ZS\NC 2

W‘ [Modellauswahl W
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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 Gibergeordneten
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 Verfiigung.

+ Bei der Ausflihrung fur DeviceNet™ wird die Verbindung mit einem
Abzweigstecker hergestellt.

# Bei 0-Link Punkt-zu-Punkt

SPS

Erfordert dank der Speicherfunktion kein zeitaufwendiges Einstellen
der Schrittdaten und Parameter beim Austauschen des Controllers.

SPS Computer System

Verschiedene
Feldbusprotokolle

|0-Link
Kommunikation

(IO-Link Master)

)
. J
26

N

s N
10-Link ist ein Punkt zu Punkt
Kommunikationsschnittstelle geméaR
internationalem Standard IEC61131-9,

die zwischen Sensor/Aktor und einem
1/0-Anschluss verwendet wird.

—

Schrittmotor-Controller

JXCL1

@® Schrittdaten und Parameter werden
Uber den Master eingestellit.

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

@ Datenspeicherfunktion

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

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

x1 Die ,Grundparameter” und die ,Parameter Riickkehr zur
Referenzposition“ werden automatisch als Antriebsparameter
eingestellt und die 3 Datenelemente bei Nr. 0 bis 2 werden
automatisch als Schrittdaten verwendet.



Schrittmotor-Controller Serie J XCEl/g 1/P 1/D 1/L 1 L

System-Aufbau

@ Elektrische Serie LEY/LEYG
----- ® Antriebskabel Antriebe serie LEF
Standardkabel Robotikkabel Serie LES/LESH
LE-CP-O-S | LE-CP-OJ Serie LER
Vom Kunden  Vom Kunden Vom_IZunden Vom Kunden
bereitzustellen bereitzustellen  bereitzustellen  bereitzustellen
SPS SPS SPS SPS
= (= |
@ Kommunikationsstecker
i fur DeviceNet™ S. 32
Hl Steckverbindung beidseitig [N)(ORO{ D]
JXC-CD-T
EtherCAT |Ethen let/IP' Device'et
| J
<= <

Serie LEL

serie LEPY/LEPS

Serie LEH

Serie LEM
Vom Kunden
bereitzustellen

|0-Link-Master

@ Kommunikat
i fur 10-Link

{ R REsE JXC-CL-S
i (Zubehor)

ionssteckei

I

!

Vom Kunden
bereitzustellen
Spannungsversor-
gung fiir Controller
24\VDC

@
@ Spannungsversorgungsstecker
(Zubehar)

@ Teaching-Box
(Mit 3-m-Kabel)
LEC-T1-3EGO

@ Controller-Einstellset

Controller-Einstellset

(Ein Kommunikationskabel, USB-Kabel und
Controller-Einstellungssoftware — CD-ROM - sind enthalten).
JXC-W2

S

@ USB-Kabel
PC (A-mini,
Ausfiihrung B)
(0,8 m)

L

—

Kommunikationskabel @---

Gm

zu Sl

%]]]Iﬂ—“

v

@ Adapterkabel*!

P5062-5
(0,3m)

Das Adapt

erkabel kann zum

Anschluss dieses Control-

lers an die

optionale Teach-

ing-Box [LEC-T1] verwendet
werden, die mit der Serie
LEC angeboten wird.

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

BestellschlUssel
L1 -
SR (| EFS16B-100 -[R1][CD17T
Controller
Controller
— ohne Controller
lAntriebsausfuhrung JETe COA00CT | mit Controller
Siehe ,Bestellschliissel“ im Digitalen Katalog unter www.smc.de ......................................
Siehe Tabelle unten fur kompatible Antriebe. Beispiel: LEFS16B-100B-R1C917 HE
kompatible Antriebe Rl C D 1 7 T
Elektrischer Antrieb/Zylinder serie LEY LSRR I ! VTN PUTTUURN DO
Elektrischer Antrieb/Zylinder mitFihrungsstange serie LEYG l
Elektrischer Antrieb/Schlitten serie LEF ) Feldbusprotokoll
Elektrischer Kompaktschlitten serie LES/LESH \?\/ISI]BG E EtherCAT®
Elektrischer Schwenkantrieb serie LER 9 | EtherNet/IP™
= : = Katalog. P
Elektrischer Antrieb/Filhrungsstangen serie LEL PRQHNET Montage
Elektrischer Antrieb/Miniaturausfiihrung serie LEPY/LEPS D | DeviceNet™ 7 | Schraubmontage
Elektrischer Greifer serie LEH L 10-Link 8*L| DIN-Schiene
Elektrischer Antrieb/Ausfilhrung mit niedrigem Gehéausequerschnitt serie LEM #1 DIN-Schiene ist nicht
= Nur fur die Motorausfuhrung ,Schrittmotor” erhéltlich. inbegriffen. Sie missen
Fiir einfache Achse @ seperat bestellt werden.
Antriebskabel-Ausfuhrung/-lange® (siehe Seite 32).
S ohne Kabel )
S1 Standardkabel 1,5 m Optione
A\ Achtung 58 Standardkabel 3 m — ohne
[CE-konforme Produkte] 55 Standardkabel 5 m s DeviceNet™-Kommunikationsstecker
Die Erfiillung der EMV-Richtlinie wurde gepriift, indem R1 Robotikkabel 1,5 m fur JXCD1 in gerade_r Agsfuhrung
der elektrische Antrieb der Serie LE mit dem Modell R3 Robotikkabel 3 m T DeviceNet™-Kommunikationsstecker
der Serie JXCE1/91/P1/D1/L1 kombiniert wurde. R5 Robotikkabel 5 m fur JXCD1 mit T-Verzweigung
Die EMV ist von der Konfiguration der Schalttafel des - 1 « Wahlen Sie fur alle Modelle auRer JXCD1 ,-“.
Kunden und von der Beeinflussung sonstiger R8 Robot!kkabel 8m T
elektrischer Gerate und Verdrahtung abhéngig. Aus RA Robotikkabel 10 m
diesem Grund kann die Erfiillung der EMV-Richtlinie RB Robotikkabel 15 m*t - ] ] ]
nicht fiir SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter RC Robotikkabel 20 m*1 \{erwenden Sie zur Auswahl eines elektrlsghen Antriebs
realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen ) - die antriebshezogene Typenauswahl. Hinsichtlich des
integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfiillung )fl Fertigung auf Bestellung . ,Geschwindigkeit-Belastungs-Diagramms" des Antriebs
der EMV-Richtlinie fiir das Gesamtsystem bestehend *  Das Standardkabel sollte nur bei feststehenden siehe Abschnitt im entspechenden elektrischen
aus allen Maschinen und Anlagen tiberpriifen. Teilen verwendet werden. Wahlen Sie fur Antriebskatalog Web-Katalog.
bewegliche Anwendungen das Robotikkabel.

SN JXC|D|1|7||T|-|LEFS16B-100

(Sicherheitshinweise fur A Feldbuspl’otokoll l l Bestell-Nr. Antrieb

unbeschriebene Controller E | EtherCAT® Ohne Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen
(IXCO10O-BC) 9 | EtherNet/IP™ Beispiel: Geben Sie ,LEFS16B-100* fiir den Antrieb
Einen unbeschriebenen Controller P PRQFlNET LEFS16B-100B-S1000] an.

kann der Kunde mit Daten des DY DeviceNet™ 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 fir unbeschriebene . ) :
Controller (JXC-BCW). Fir ein Achsee ® Option

*Die spezielle Software (JXC- . ohne
BCW) steht auf unserer Website - - n m - m
zum Download bereit. Montage® S DeviceNet™-Kommunikationsstecker fir JXCD1 in gerader Ausfiihrung
* Zur Verwendung dieser Software 7 Schraubmontage T DeviceNet™-Kommunikationsstecker fiir IJXCD1 mit T-Verzweigung
muss das Controller-Einstellset - N o
(IXC-W2) separat bestellt werden. 8*1 DIN-Schiene + Wahlen Sie fur alle Modelle auBer JXCD1 ,-“.
SMC-Website +1 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.
\ Ptp/www.smeworld.com ) Sie milssen seperat bestellt
werden. (siehe Seite 32). 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.
28
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Schrittmotor-Controller Serie J XCEl/g 1/P 1/D 1/L 1 -

CEU
%
. >
Technische Daten =
g
Modell JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCL1
Feldbusprotokoll EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link
kompatibler Motor Schrittmotor T
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
8 ib Protokoll EtherCAT®*2 EtherNet/[P™*2 PROFINET*2 DeviceNet™ 10-Link
%" \S/;QNteemn ares Version®l Konformitatsprifung | Teil 1 (Ausgabe 3.14) | Spezifikation Version | Teil 1 (Ausgabe 3.14) Version 1.1
2 Bericht V.1.2.6 Teil 2 (Ausgabe 1.15) 2.32 Teil 3 (Ausgabe 1.13) Port Class A
£ ;
% Ubertragungsgeschwindigkeit 100 Mbps*2 (automaisocﬁsgbmﬁg;:;tellung) 100 Mbps*2 125/250/500 kbit/s 23(0:,(;1ngps 5
& [ Konfigurationsdatei*3 ES|-Datei EDS-Datei GSDML-Datei EDS-Datei IODD-Datei é d
§ /O Installationsbereich Eingabe 20 Bytes Eingabe 36 Bytes Eingabe 36 Bytes Eingang 4, 10, 20 Byte Eingabe 14 Bytes % 1
= Ausgabe 36 Bytes Ausgabe 36 Bytes Ausgabe 36 Bytes Ausgang 4,12,20,36 Byte Ausgabe 22 Bytes 1]
§ 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
Kuhlsystem 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 (Schrgubmontage) 210 (Schragbmontage) 220 (Schrqubmontage) 210 (Schraybmontage) 190 (Schraybmontage)
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. 0]
%2 Verwenden Sie fir PROFINET, EtherNet/IP™ und EtherCAT® ein abgeschirmtes Kommunikationskabel mit CAT5 oder hoher. 1
+3 Sie konnen alle Dateien von der SMC-Webseite herunterladen: http://www.smcworld.com O
BHandelsmarken |i|J
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.

- - - H
Beispiel Betriebsbefehl E-)
Zusatzlich zur Schrittdaten-Eingabe von maximal 64 Punkten in jedem Kommunikationsprotokoll kann jeder Parameter in Echtzeit iiber die numerische Dateneingabe gedndert werden. IilJ
# Alle numerischen Werte auBRer ,Bewegungskraft’, ,Bereich 1 und ,Bereich 2 kénnen verwendet werden, um das Gerat mittels numerischer Befehle von JXCL1 zu betreiben.

<Anwendungsbeispiel> Bewegung zwischen 2 Punkten

Nr. |Bewegungsmodus | Geschwindigkeit | Position | Beschleunigung | Verzégerung | 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 fir Servo ON

Sequenz 2: Befehl fur Rickkehr zur Ausgangsposition

Sequenz 3: Schrittdaten-Nr. O fur das DRIVE-Signal eingeben.

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

<Numerische Dateneingabe>

Sequenz 1: Befehl fiir Servo ON

Sequenz 2: Befehl fiir Riickkehr zur Ausgangsposition

Sequenz 3: Schrittdaten-Nr. 0 eingeben und Befehlseingabe-Flag (Position) einschalten. Als Zielposition 10 eingeben. AnschlieBend schalten Sie das Start-Flag ein.
Sequenz 4: Schrittdaten-Nr. 0 und Befehlseingabe-Flag (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— ‘ ‘

Sequenz 2— ‘

Sequenz 3— ‘

Sequenz 4— ‘ ‘
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serie JXCE1/91/P1/D1/L1

Abmessungen

JXCE1/JXC91 JXCE1 JXCIo1

67 (11,5) Bas 35 35

12 Fir Gehausemontage 32,5 @ 4,5 32,5
(Schraubenmontage)

o K_T

84,2

64,2

161

# Auf
DIN-Schiene
montierbar
(35 mm)

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

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

175
4,5 4,5

Fur Geh&ausemontage Fir Gehausemontage
(Schraubenmontage) (Schraubenmontage)

JXCP1/IXCD1 JXCP1 JXCD1

67 (11,5) 35 35
1,2 @45 32,5 24,5 32,5
_\ —\
r 0 r C
P | PN
— ) our_am I
() S o g
— % = —~ %
N 2l o N 2l o
< 2z [T 2|z
L lyl® 3|2 : %3
[|e z| 8 I z| &
| o & Q| o
| £ - | E
Q 5 | [} p=}
S| o S| o
== ¥ == I
O % E 2l o % 5 Rl
o >| <9 o > |9
0 23 2 3
® 5| 5 5| 5
> @ > @
HE HE
(5} [S]
« Auf 5| 2 5 g
DIN-Schiene «| 2 N
montierbar | 3 o2
(35 mm) o Y
N~ N~
[ce} [ce)
- —
175
4,5 4,5
Fir Gehausemontage Fir Gehausemontage
(Schraubenmontage) (Schraubenmontage)
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Schrittmotor-Controller Serie J XCE1/9 1/P 1/D 1/L 1

Abmessungen
- —
JXCL1
67 (11,5) @45 35
1,2 e Fir Gehdausemontage 325
(Schraubenmontage)
O R
— B
o
ok
y 5%
- 5|5
N
‘ - (%] et
BE z| g
0| o
5[5
! o 5
: = n
(8% 3| |l &
N 285 &
RS 2 &
| 5l s
> 0
o &
i 2[5
i #* Auf DIN-Schiene Sl 3
’montierbar (35 mm) NI
M| O
! ol &
©) i - ™),
~
[ce]
—
4,5
Fir Gehdusemontage
(Schraubenmontage)
L
7,5 12,5 5,25
(Abstand)
0
wn
0| _ N N N = N ==
o)) R A A
125
L-Abmessung [mm]
Nr. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 ills 16 17 18 19 20
L 23 |355| 48 | 605 | 73 |855| 98 |110,5| 123 |135,5| 148 |160,5| 173 |185,5| 198 |210,5| 223 |2355| 248 |260,5
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 il 32 88 34 35 36 37 38 39 40
L 273 |285,5| 298 |310,5| 323 |335,5| 348 |360,5| 373 [3855| 398 |410,5| 423 |4355| 448 |460,5| 473 |485,5| 498 |510,5
31

O

}‘ [Modellauswahl W

Schrittmotor
LEL

LEC-G

LECP1

W JXC[ 1

ise
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serie JXCE1/91/P1/D1/L1

Optionen

H Controller-Einstellset IXC-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
© Kommunikationskabel
U USB-Kabel
S Controller-Software
(CD-ROM)

(1 Kommunikationskabel JXC-W2-C

Y

[@siz]

IXC-W2

51 3000

32

x Kann direkt an den Controller angeschlossen werden.

(2) USB-Kabel JXC-W2-U
(3 Controller-Software JXC-W2-S

# CD-ROM
k=]

EDIN-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.

B DIN-Schiene AXT100-DR-

+ Fur O die ,Nr.“ aus der Tabelle auf Seite 31 eingeben.
Siehe Maf3zeichnungen auf Seite 31 fir Montageabmessungen.

32

O

B Spannungsversorgungsstecker JXC-CPW

@ c2av @ ov
®®®
@0 @ m2av B NC.
@ EMG () LKRLS
SpannUngSVerSOI’gUngSStecker
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 fiir Stopp Signal Freigabe

LK RLS Entriegelung (+) Positive Spannung fiir Entriegelung

oV Gemeinsame Versorgung (-)

B Kommunikationsstecker

Fur DeviceNet™
Steckverbindung
beidseitig
JXC-CD-S

T-Verzweigung
JXC-CD-T

Kommunikationsstecker fur DeviceNet™

Klemmenbezeichnung Details
V+ Stromversorgung (+) fir DeviceNet™
CAN_H Kommunikationskabel (Hoch)
DRAIN Erdungskabel/Abgeschirmtes Kabel
CAN_L Kommunikationskabel (Niedrig)
\ Stromversorgung (-) fir DeviceNet™
Fur IO-Link

Steckverbindung beidseitig

Kommunikationsstecker fur O-Link

Klemmen-Nr. | Klemmenbezeichnung Details
1 L+ +24 V
2 NC k. A.
3 L— oV
4 C/IQ 10-Link Signal

B Adapterkabel P5062-5 (Kabellange: 300 mm)

e g}

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

SVC




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

Da die Serie JXC verschiedene Controller-Version besitzt, sind die internen Parameter nicht kompatibel.
H Verwenden Sie keine hohere 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 hdheren Parametern als Version V2.0 oder S2.0.
M Bitte verwenden Sie die neueste Version von JXC-BCW (Parametriersoftware fir unbeschriebene Controller).

Identifizierung von Versionssymbolen

Modellauswahl

|

|

Versionssymbol

Far 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[] JXC91 Serie[d] JXCD1
Serie[] JXCP1

Serie[] JXCE1

Fur hohere Versionen als V2.0 und S2.0:
Nicht mit niedrigeren Controller-Parametern als V2.0 oder S2.0 verwenden.

verwendbare Modelle verwendbare Modelle

Serie[d] JXC91 Serie[d] JXCD1
Serie[d] JXCP1
Serie[d] JXCE1

O
2

Schrittmotor
LEL

‘ LEC-G

LECP1

JXC[ 1
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/A\ Sicherheitshinweise

Diese Sicherheitshinweise sollen vor gefahrlichen Situationen und/oder Sachschaden
schutzen. In den Hinweisen wird die Schwere der potentiellen Gefahren durch die

Gefahrenworte ,,Achtung®, ,,Warnung* oder ,,Gefahr* bezeichnet. Diese wichtigen
Sicherheitshinweise missen zusammen mit internationalen Standards (ISO/IEC) " und
anderen Sicherheitsvorschriften beachtet werden.

Achtung verweist auf eine Gefahr mit geringem Risiko,

die leichte bis mittelschwere Verletzungen zur Folge
haben kann, wenn sie nicht verhindert wird.

A Achtung:

Warnung verweist auf eine Gefahr mit mittlerem
Risiko, die schwere Verletzungen oder den Tod zur
Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird.

A Warnung:

Gefahr verweist auf eine Gefahr mit hohem Risiko, die
schwere Verletzungen oder den Tod zur Folge hat,
wenn sie nicht verhindert wird.

/A Gefahr:

A Warnung

1. Verantwortlich fur die Kompatibilitat bzw. Eignung des Produkts ist

die Person, die das System erstellt oder dessen technische Daten
festlegt.

Da das hier beschriebene Produkt unter verschiedenen
Betriebsbedingungen eingesetzt wird, darf die Entscheidung Uber dessen
Eignung fur einen bestimmten Anwendungsfall erst nach genauer Analyse
und/oder Tests erfolgen, mit denen die Erfullung der spezifischen
Anforderungen Uberpruft wird.

Die Erfullung der zu erwartenden Leistung sowie die Gewahrleistung der
Sicherheit liegen in der Verantwortung der Person, die die
Systemkompatibilitat festgestellt hat.

Diese Person muss anhand der neuesten Kataloginformation standig die
Eignung aller Produktdaten Uberprifen und dabei im Zuge der
Systemkonfiguration alle Moglichkeiten eines Gerateausfalls ausreichend
berlcksichtigen.

. Maschinen und Anlagen dirfen nur von entsprechend geschultem
Personal betrieben werden.
Das hier beschriebene Produkt kann bei unsachgemaBer Handhabung
gefahrlich sein.
Montage-, Inbetriebnahme- und Reparaturarbeiten an Maschinen und
Anlagen, einschlieBlich der Produkte von SMC, durfen nur von
entsprechend geschultem und erfahrenem Personal vorgenommen
werden.

. Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen oder der Ausbau
einzelner Komponenten dirfen erst dann vorgenommen werden,
wenn die Sicherheit gewahrleistet ist.

Inspektions- und Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen durfen erst
dann ausgefuhrt werden, wenn alle MaBnahmen Uberpruft wurden, die ein
Herunterfallen oder unvorhergesehene Bewegungen des angetriebenen
Objekts verhindern.

Vor dem Ausbau des Produkts mussen vorher alle oben genannten
SicherheitsmaBnahmen ausgefthrt und die Stromversorgung abgetrennt
werden. AuBerdem mussen die speziellen VorsichtsmaBnahmen fur alle
entsprechenden Teile sorgfaltig gelesen und verstanden worden sein.
Vor dem erneuten Start der Maschine bzw. Anlage sind MaBnahmen zu
treffen, um unvorhergesehene Bewegungen des Produkts oder
Fehlfunktionen zu verhindern.

. Die in diesem Katalog aufgefuihrten Produkte werden ausschlief3lich
fur die Verwendung in der Fertigungsindustrie und dort in der
Automatisierungs-technik konstruiert und hergestellt. Fur den Einsatz
in anderen Anwendungen oder unter den im folgenden aufgeftihrten
Bedingungen sind diese Produkte weder konstruiert, noch ausgelegt:
1) Einsatz- bzw. Umgebungsbedingungen, die von den angegebenen

technischen Daten abweichen, oder Nutzung des Produkts im Freien
oder unter direkter Sonneneinstrahlung.

2) Installation innerhalb von Maschinen und Anlagen, die in Verbindung
mit Kernenergie, Eisenbahnen, Luft- und Raumfahrttechnik, Schiffen,
Kraftfahrzeugen, militarischen Einrichtungen, Verbrennungsanlagen,
medizinischen Geraten, Medizinprodukten oder Freizeitgeraten
eingesetzt werden oder mit Lebensmitteln und Getranken,
Notausschaltkreisen, Kupplungs- und Bremsschaltkreisen in Stanz- und
Pressanwendungen, Sicherheitsausristungen oder anderen
Anwendungen in Kontakt kommen, soweit dies nicht in der Spezifikation
zum jeweiligen Produkt in diesem Katalog ausdrucklich als
Ausnahmeanwendung fur das jeweilige Produkt angegeben ist.

1) ISO 4414: Fluidtechnik — Ausfuhrungsrichtlinien Pneumatik
ISO 4418: Fluidtechnik — Ausfuhrungsrichtlinien Hydraulik
|IEC 60204-1: Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausrtstung
von Maschinen (Teil 1: Allgemeine Anforderungen)
ISO 10218-1: Industrieroboter - Sicherheitsanforderungen usw.

A Achtung

3) Anwendungen, bei denen die Moglichkeit von Schaden
an Personen, Sachwerten oder Tieren besteht und die
eine besondere Sicherheitsanalyse verlangen.

4) Verwendung in Verriegelungssystemen, die ein
doppeltes Verriegelungssystem mit mechanischer
Schutzfunktion zum Schutz vor Ausfallen und eine
regelmaBige Funktionsprufung erfordern.

A Achtung

1. Das Produkt wurde fur die Verwendung in der
Fertigungsindustrie konzipiert.
Das hier beschriebene Produkt wurde fur die friedliche
Nutzung in Fertigungsunternehmen entwickelt.
Wenn Sie das Produkt in anderen Wirtschaftszweigen
verwenden mochten, missen Sie SMC vorher informieren
und bei Bedarf entsprechende technische Daten zur
Verfigung stellen.
Wenden Sie sich bei Fragen bitte an die nachstgelegene
Vertriebsniederlassung.

Einhaltung von Vorschriften

Das Produkt unterliegt den folgenden Bestimmungen zur
,Einhaltung von Vorschriften“.Lesen Sie diese Punkte durch
und erklaren Sie Ihr Einverstéandnis, bevor Sie das Produkt
verwenden.

Einhaltung von Vorschriften

1. Die Verwendung von SMC-Produkten in
Fertigungsmaschinen von Herstellern von
Massenvernichtungswaffen oder sonstigen Waffen ist
strengstens untersagt.

2. Der Export von SMC-Produkten oder -Technologie von einem
Land in ein anderes hat nach den an der Transaktion
beteiligten Landern geltenden Sicherheitsvorschriften und
-normen zu erfolgen. Vor dem internationalen Versand eines
jeglichen SMC-Produktes ist sicherzustellen, dass alle
nationalen Vorschriften in Bezug auf den Export bekannt
sind und befolgt werden.

A Achtung

SMC-Produkte sind nicht fur den Einsatz als Instrumente
im gesetzlichen Messwesen bestimmt.

Die von SMC gefertigten bzw. vertriebenen Messinstrumente
wurden keinen Prufverfahren zur Typengenehmigung
unterzogen, die von den Messvorschriften der einzelnen
Lander vorgegeben werden.

Daher durfen SMC-Produkte nicht fir Arbeiten bzw.
Zertifizierungen eingesetzt werden, die im Rahmen der
Messvorschriften der einzelnen Lander vorgegeben werden.



Montagemaglichkeiten

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

Anwendungsbeispiele

Lade- und Entladetransfer von Anwendungen mit
Werkstlcken begrenztem Platz
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