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Elektrischer Antrieb Serie LEF

i in- 8 - itions: | Controller/
Antiebs- m Gesphvym chrauben Pgsmons
SRS

, 9 | 2 |1obis500 10 |
LEFS16 | 100 bis 400 :
10 | 4 |sbis250| 5 | Serie
_ 20 | 7.5 |12bis500] 12 | -
LEFS25 | 100 bis 600 :
. 20 | 15 |ebis2s0| 6 | Serie
Schrittmotor 20 | 10 | . | | LECP1
16 bis 500, 16
Kugelum- LEFS32 | 1000bis 800 -
laufspindel 45 | 20 |8bis2s0| 8 | 1002 | Sere | guies
(v e LEFS40  |200bis 1000 — | — |2omssod 20 | = serA
envendoarin Renraume IS
s 60 | 23 |10bis250] 10 |
7 | 2 [1obis500 10 |
LEFS16A | 100 bis 400 ,
DC- 10 | 4 |sbis250| 5 | Serie
S 11 | 25 [12bis500 12 | LEGAE
LEFS25A | 100 bis 600 ,
18 | 5 |6bis250| 6 |
LEFB16 | 300bis 1000 1 48 bis 1100 Serie
LECP6
schrtmotor | LEFB25 | 300bis2000| 5 | — |4gbis 1400 48 e
Riemen- Serie | Seite 28
antrieb LEFB32 | 300bis2000] 14 48 bis 1500 011 (Ecpa
. |LEFB16A | 300bis 1000] 1 :
. Dct | . | | _ 48bis 2000 48 Serie
ervomotor LEFBZSAl 300b|s2000| 2 | LECA6
Controller/Endstufe LEC
kompatibler |Versorgungs-| _ Paralleler Ein-/Ausgang | ppzqp) ger
l I Motor spannung m Positionen
LECP6 | Schrittmotor
. 11 Eingédnge | 13 Ausgange
Ausfiihrung 24 VDC
| it Schitaton 0% | (Optokoppler | (Optokopper- | 64
Eingang | LECAG6| Servomotor
LECP6 LECAG6
Seite 37
programmierfreie 24 VDC 6 Eingange 6 Ausgange
Schrittmot g .
[ R |ueoen see | ST Cpnmer | pmimmer|
. 5 Eingénge 9 Ausgéange
Impulseingang- Schrittmot 24 VDC _ _ .
Ausfihrung | LECPA|  Schitmotor | =/, o0 (?ptf.'@pp'er (?ptf.k"pp'er
Z solierung) solierung)
LECPA
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Variantenubersicht '
Elektrischer Antrieb (LGP serie LEF

iebs- m indel-| Positions- | Controller/
Ir-\nnettr':il:’i igkei i Wiederhol- | Endstufen-
vertikal jgkef serie
20

8 | mAx.900| 12
LEFS25S | 100 bis 600 | | | | Serie
Kugelum- 20 | 15 | max.450| 6 | LECSA
laufspindel _ 40 | 10 |max.1000| 16 |
LEFS32S | 100 bis 800 +0.02 | Serie |Seite72
s 45 | 20 | max.500| 8 | e
Lenvendbar in Reinaumen
EEEEED ) envomotr 50 | 15 |max.1000| 20 |
LEFS40S | 200 bis 1000 | | | Serie
60 | 30 | mAx.500| 10 | e
LEFB25S [300bis 2000 5 |
Riemen- . Serie :
vy LEFB32S|300bis 2500 15 | — |MAX.2000| 54 | #0.08 | ZZC | Seie100
LEFB40S [300bis 3000 25 |

Endstufe LEC

kompatibler |Versorgungs-|  Paralleler Ein-/Ausgang | a0 ger
Motor spannung m Positionen

Impulseingang- 6 Eingénge 4 Ausgange
Ausfihrung | LECSA (Optokoppler- | (Optokoppler- 7
(fiir Inkremental-Encoder) Isolierung) Isolierung)
Impulseingang- 100bis120vAc | 10 Eingénge 6 Ausgénge
_Ausfithrung | LECSB (50/60 Hz) | (Optokoppler- | - (Optokoppler- —
(fiir Absolut-Encoder) AC-Servomotor |200tis 230VAC Isolierung) Isolierung) S 11
CC-Link mit (100/200/400 W) | (50/60 Hz) 4 Eingénge 3 Ausgénge
direktem Eingang| LECSC (Optokoppler- | (Optokoppler- | 255
(fiir Absolut-Encoder) Isolierung) Isolierung)
SSCNET I 4 Eingénge 3 Ausgénge
Ausfihrung | LECSS (Optokoppler- | (Optokoppler- —
(fiir Absolut-Encoder) Isolierung) Isolierung)

Ubersicht 2



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

Bei Verwendung eines PCs
Controller-Software

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

Schrittmotor
LECP6

und Geschwindigkeit des

Czinstellen von Handbetrieb

Verfahrens mit festen Werten)

Bei Verwendung einer TB (Teaching Box) (I diRig ey =i Gl R RSt By

1. Maske

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

" Wihlen Sie ein Icon aus der ersten Maske und
wahlen Sie eine Funktion.

 Stellen Sie die Schrittdaten ein und uberprufen Sie diese
mit dem Monitor. :

TN
—|| Daten

2. Maske
Achse 1

Step No.(SchritNr) 0
Posn :’ 12345mm |\
Geschwindigkeit 100 mm/s ,'

R
|

v

Die Werte nach der Eingabe mit "SET" bestétigen.

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

Servomotor
LECA6

__( Verfahren im
Handbetrieb

"~( Test starten

-(Schrittdaten-EinstelIungD

__( Verfahren mit
festen Werten

77—k o34
ALARM JOG SETTI

Uberwachen

Achse 1

= Schritt-Nr. 1

Posn
Geschwindigkeit

12.34 mm
10 mm/s

Status
kann Uberpruft werden.

Daten Achse 1 Daten Achse 1

SchrittNr. 0 | | Schritt-Nr. 1
' Posn 50.00mm | ' Posn 80.00mm |
Geschwindigkelt_ 200 mms; """""" | Geschwindighelt 100 mm/s |

©Das Gateway verbindet die LECP6/LECA6 Serie mit dem Feldbus-Netzwerk

©Zwei Betriebsarten:

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

Feldbus-

netzwerk

Serielle

Bis zu 12 Controller
kénnen angeschlossen
werden.

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

Gateway-Einheit
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Kompatible elektrische Antriebe:

Elektrischer Elektrischer
Greifer Kompaktschlitten ~ mit Filhrungsstange
Serie LEH serie LES serie LEY

o
Eleitrischer Antrieb/ Elektrischer Antrieb/
mit Kugelumlauffihrung Schwenkausfihrung
Serie LEF serie LER

Elektrischer Antrieb/
Miniaturausfiihrung

| Serie LEP

K. -

Elektrischer Zylinder/

Elektrischer Antrieb/
mit Kugelumlauffiihrung
serie LEL




© Detaileinstellung im "Normal Mode"

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

© Darstellung von Signalen und Statusanzeige © JOG und Verfahren mit festen Werten, zurick zum Ausgangspunkt,
Testbetrieb und Test der Ausgénge kénnen durchgefiihrt werden.

Bei Verwendung eines PCs

Controller-Software s
© Schrittdaten, Parameter, = 2 i =

Uberwachen, Teaching usw. : moEn o ; TEs— w

werden in verschiedenen jhas monn . g = K i

Fenstem angezeigt. s e . — —=—

Schrittdaten | ikl =
e I == S }ﬁ
Parameter Te ) : L | e
- T Y
| .
Uberwachung e
Menu Achse 1
) i ) i Schrittdaten- =

© Verschiedene Schrittdaten kdnnenin | parameter Menu Achse 1 |

der Teaching Box gespeichert und auf | Test Schritt-Nr. A| Meni Achse 1

. 0 itt-

den C'ont.rollfer Ubertragen wgrden.' _ Falptmentmaske Betricbsart v Schritt-Nr. 1
© Kontinuierlicher Testbetrieb mitbis Position 123.45mm_|_

zu 5 Schrittdaten. Schrittdaten- BReY | Auscangslberwachung Achse t

i Einstellungsmaske g BUSYI ] A
Teaching-BoxMaske ¢ e svee (o)
o . . SETON v

© Die einzelnen Funktionen (Schrittdaten, " -

Test, Uberwachen usw.) kénnen aus Uberwachungsmaske

dem Hauptmenti gewéhlt werden.

( N\

Antrieb und Controller werden zusammen als Set verkauft. (Beide ksnnen separat bestellt werden.)

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

Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte:

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

Antrieb ' Controller
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Programmierfreie Ausfuhrung serie LECP1
Kein Programmieren erforderlich

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

@ Einstolen drPosionsnunmer JEES=SY @) Einstellen der Halteposition IR @) Erfassung ) Sy e

Stellt eine erfasste Nummer fir die Mit den VORWARTS- und Mit der SET-Taste wird die
Halteposition ein. RUCKWARTS-Tasten wird der Antrieb Halteposition erfasst.
max. 14 Positionen auf eine Halteposition bewegt.

Geschwindigkeit/Beschleunigung
16-stufige Einstellung

Anzeige der
Positionsnummer ;
Schalter zur SET-Taste

Positionsauswabhl

Schatter zur
Geschwindig-
keitseinstelllng

Schalter zur
Beschleunigungs-
- enstllng

VORWARTS- und
RUCKWARTS-Tasten

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

Touch-Panel

SPS
Zi?;lgic:nler- . - Elektrischer Antrieb
} serie LEFS/LEFB
Schrittmotor-Endstufe

(Impulseingang-Ausfiihrung)
serie LECPA

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

Mit Kraft-Begrenzungsfunktion (Schubkraft/Haltekraft-Betrieb méglich)
Schubkraft/Positionierbetrieb durch Schalten der Signale méglich.
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serie LECP6/LECAG6/LECP1/LECPA

. _ Funkton ]

LECP6/LECA6

Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang | Programmierfreie Ausfiihrung

LECP1

Impulseingang-Ausfiihrung
LECPA

Position ‘

Schrittdaten und
Parameter einstellen

* Eingabe des numerischen Werts aus der Controller-Software (PC)
* Eingabe des numerischen Werts aus der Teaching Box

» Auswahl tber die Bedientasten
des Controllers

o Eingabe aus der Controller-Software (PC)
e Eingabe aus der Teaching Box

Schrittdaten-
Einstellung
(Positionierung)

* Direktes Teaching
» Handbetrieb-Teaching

* Eingabe des numerischen Werts aus der Controller-Software (PC)
« Eingabe des numerischen Werts aus der Teaching Box

* Direktes Teaching
» Handbetrieb-Teaching

o Position und Geschwindigkeit werden
per Impulssignal eingestellt.

Zahl der Schrittdaten

64 Positionen

14 Positionen

Betriebsbefehl (E/A-Signal)

Schritt-Nr. (IN*) Eingang = [DRIVE] Eingang

Schritt-Nr. (IN*) nur Eingénge

Impulssignal

Abschlusssignal

(INP) Ausgang

(OUT") Ausgang

(INP) Ausgang

Einstellparameter )

TB: Teaching Box PC: Controller-Software

"Easy ['Normal i . i 5 . :
.. Y. " Sc_:hrlttdaten Impuls_gmgang Programmierfreie
Position Mode" | Mode Eingangsart Ausfiihrung Ausfiihrung LECP1
pc| LECPE/LECAS LECPA 9
Movement MOD | W iner ‘absoluten Posiion” und ener ‘relatven Positon | A o ABS/INC einstellen Fester Wert (ABS)
Speed Transportgeschwindigkeit | ® | ® [ J In Einheiten von 1 mm/s einstellen. Auswahl aus 16 Stufen
. [Position]: Zielposition In Einheiten von Keine Einstellung erforderlich | Direktes Teaching
Position - e o ® 1001 mm einstellen. ) .
[Schub]: Schub-Startposition Handbetrieb-Teaching
Acceleration/Deceleration | Beschleunigung/Verzogerung wéhrend der Bewegung | @ | @ @ | InEinheiten von 1 mms? einstellen Auswahl aus 16 Stufen
:icnhsrthtetl(lj:;zn- Pushing force |Kraftim Schubbetrieh [ BN [ J In Einheiten von 1% einstellen. | In Einheiten von 1% einstellen. | Auswahl aus 3 Stufen (gering, mitel, hoch)
(Auszug) | Trigger LV Zielkraft wahrend des Schubbetriebs | A | @ @ | InEinheiten von 1% einstellen. | In Einheiten von 1% einstellen. | e Enselungeforech et enpctt Sthtke)
Pushing speed | Geschwindigkeit wahrend des Schubbetriebs = A | @ [ J In Einheiten von 1 mm/s einstellen. | In Einheiten von 1 mm/s einstellen.
Moving force | Kraft wihrend des Schubbetriehs | A | @ ® | Eingestellt auf 100%. | Enyselaimeshedct Netefseeuen s
Area output Bedingungen i des Eschaliendes Berechs-Ausgangesinals | £ | @ @ | InEinheitenvon 0.01 mm einstellen. | In Einheiten von 0.01 mm einstellen.
[Position]: Toleranz zur Zielposition Auf min. 0.5 mm einstellen, | Engestltau unerschiediche Were fr de Keine Einstellung erforderlich
In position A @ [ J e ‘ ) -
[Schub]: Toleranzen des Schubvorgangs (Einheiten: 0.01 mm) ¢inzeien Antiebe) oder mehr (Enen: .01 )
Stroke (+) Hubbegrenzung + x | X ([ ] In Einheiten von 0.01 mm einstellen, | In Einheiten von 1 mm einstellen.
Parameter- | Stroke (=) Hubbegrenzung - x | X o In Einheiten von 0.01 mm einstellen. | In Einheiten von 1 mm einstellen.
a"slellu)ng ORIG direction |EnselindeRetngcerRioetrarAsgaggotionmigieh | x| x ® | Kompatibel Kompatibel Kompatibel
uszug — -
indigkett bei Riickkehr in i it inhei i In Einheiten von 1 mm/s einstellen.
ORIG speed Geschwindigkeit bei Riickkehr in die Ausgangsposition = < | X [ ] In Einheiten von 1 mm/s einstellen. Keine Einstellung erforderiich
ORIG ACC Beschleunigung bei Rickkehr in die Ausgangsposiion | X | x o In Einheten von 1 mmis? einstellen. | In Einheiten von 1 mm/s einstellen.
Wiend der Schater edrickt gehalen wird, | Wvend der Schaltr gecri! gehalen wird, | Halten Sie die MANUELLE Taste (D)
JOG [ BN @ | kamderkontinuieriche Betrich bei Kann der koninuieriche Belrieb bei flr konstanes Senden gecflck! (Geschwindighel
Einstelgeschindigheitgetestetwerden. | Einstellgeschwinaigheit getestet werden. entspricht dem spezffzierien Wer
Der Betrieb bei Einstelntferung und - Der Betrieh bel Einstellenfernung und - Driicken Sie die MANUELLE Taste (DQ)
MOVE x | @ o Geschwindighet ausgehend von deraktuellen | Geschwincigheit ausgehend von der aktuellen 1 enma fir den Bemessungsbetib (Geschwindigt,
Test Pogiion kann gestestet werden. Postion kann gestestet werden. Bemessung sind spezifizierte Werte)
Return to ORIG (BN J [ J Kompatibel Kompatibel Kompatibel
. s )
Test drive 22 E 00 ST ARTET ® | ® |Kuinieicter| Kompatibel Nicht kompatibel Kompatibel
Schrittdaten Betie)
Forced output | ON/OFF des Ausgangs kann gefestet werden. | < | X [ J Kompatibel Kompatibel
Aktuelle Position, aktuelle Geschwindigkeit,
DRV mon aklue!!e Kraft und spezifizierte Schrittdaten-\r. | @ | @ [ J Kompatibel Kompatibel Nicht Kompatibel
Uberwachen kann iiberwacht werden.
In/Out mon e e | ® | Kompatibel Kompatibel
Ausgéange kann {iberwacht werden.
ALM Status Aktueller Alarm kann bestétigt werden. [ BN J [ J Kompatibel Kompatibel Kompatibel (Alarmgruppe anzeigen)
ALM Log record | InderVergangenheitereugter Alam kamn bestiigtwerden, = x| X [ ] Kompatibel Kompatibel
Datei o Kompatibel K tibel
Save/Load X | X pati ompatibe Nicht Kompatibel
Sonstige | Language b R P G L [ BN o Kompatibel Kompatibel
wahrend der Installation mdglich.

A: Einstellbar ab TB Ver. 2.5 (Die Angaben zur Version werden auf dem Startbildschirm angezeigt.)

= Die programmierfreie Ausfihrung LECP1 kann nicht mit der Teaching Box oder der Controller-Software verwendet werden.
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Serie LEF

vom Kunden zu stellen

®Elektrischer Antrieb/
Mit Kugelumlauffiihrung

SPS

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

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

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

®Controller*

rogrammierfreie Ausfiihrun
vom Kunden zu stellen prog 9

LECP1

Spannungsversorgung - Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang Seite 53]
fir Controller LECP6/LECA6 Anm.) Die Teaching Box, das Controller-Einstellset,
24 VDC A @Spannungsversorgungsstecker das Gateway und die Touch-Bedienschnittstelle

kénnen nicht angeschlossen werden.

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

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

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

vorgenommen werden.

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

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

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

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

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

Anm.) Kann nicht mit der programmierfreien Ausfiihrung verwendet werden (LECP1).
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Elektrischer Antrieb

vom Kunden zu stellen

@®Elektrischer Antrieb/
Mit Gleitflihrung __

SPS

M | Spannungsversorgung
fiir E/A-Signal
24 VDC Am)

Anm.) In Féllen, in denen UL-Konformitét gefordert
wird, sind elekirische Antriebe und
Endstufen mit einer Spannungsversorgung
Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

@®Endstufe* --@E/A-Kabel

Endstufenausfiihrung  Bestell-Nr.
LECPA LEC-CL5-[]

vom Kunden zu stellen

Spannungsversorgung
fiir die Endstufe
24 vbCc A @Spannungsversorgungsstecker
Anm.) In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert (Zubehor)
wird, sind elektrische Antriebe und Endstufen verwendbare KabelgréBe
mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 AWG20 (0.5 mm?)
UL1310 zu verwenden.

@Antriebskabel* I

Endstufenausfiihrung  Standardkabel = Robotikkabel
LECPA (Impulseingang-Ausfiihrung)| LE-CP-[1-S LE-CP-[]

Die Markierung *: Kann in den “Bestellschlussel”
fur den Antrieb integriert werden.

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

~ Kommunikationskabel ®---------
‘\

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

@Teaching Box
(mit 3 m-Kabel)
Bestell-Nr.: LEC-T1-3JG0J
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Serie LEF

Systemkonstruktion/Feldbusnetzwerk

SPS Gateway-Einheit (GW) B m

Kund
S::l)':tg::te‘lel?) Verwendbare Feldbusprotokolle: :

' - Seite 47
Ce-Link Ver. 2.0 ®Controller-Software
Spannungsversorgung DeviceNet™ g (Kommunikationskabel und USB-
ger Gateway-Einheit PROFIBUS DP Osvc Kabel sind inbegriffen.)
y EtherNet/IP™ Bestell-Nr.: LEC-W2
24 VDC A1) therNe

Spannungs-
Versorgung

@Kommuni-
kationskabel

@Spannungs-
Feldbusnetzwerk versorgungs-@ 2u CN4
(Zubehdr)
®Kommuni- = .|
-
(Zubehor): 2 -¥
% CC-Link Ver. 2.0

> stecker -
-
0] a
- H Ar
kationsstecker |} zuCN3 |5

nur DeviceNet™

USB-Kabel® =~ pc
zu CN2 (A-miniB- (vom Kunden

Ausfuhrung) bereitgestellt)

@®Teaching Box BEXH
(mit 3 m-Kabel)
Bestell-Nr.: LEC-T1-3EGO

®Kommunikationskabel
LEC-CG1-[1

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

@®Endwiderstand-
Stecker 120 Q
LEC-CGR

i @ Abzweiganschluss YT

LEC-CGD

----@Kommunikationskabel
LEC-CG1-J

@Controller @Controller

Verwendbare Feldbusprotokolle A

angeschlossen werden konnen
@S - -Li
pannungs s mmmm |CC-LinkVer. 2.0 12
Ll DeviceNet™ 8
stecker PROFIBUS DP 5
(Zubehér)
@Spannungs- EtherNet/IP™ 12
versorgungs- .
stecker 7u CN1 2u CN1 Kompatible Controller
Zubehor
( ) Spannungsversorgung Spannungsversorgung Schrittmotor-Controller serie LECP6
des Controllers “™ des Controllers ™)
Servomotor-Controller )
(24 VDC) serie LECA6
Anm.1) SchlieBen Sie die 0 V-Klemmen sowohl fiir
die Spannungsversorgung des Controllers
1 I als auch der Gateway-Einheit an.
In Féllen, in denen UL-Konformitat
_ N gefordert wird, sind elektrische Antriebe
@Elektrischer Antrieb/ und Endstufen mit einer Spannungsversor-
Mit Gleitfiihrung gung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.
o

o

" 4

I,_/"' ’ /
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Elektrischer Antrieb

Endstufe AC-Servomotor

Serie LECS[ I-Liste

Serie LECSI[ |

Serie

kompatibler Motor Steuerung Anwendung/ kompatible
(100/200 VAC) Funktion Option
Anm. 1) direkter Anm. 2) ft
100 W 200 W 400 W position- Impuls Netzwerk- | | Synchron LEC-?/I%-S‘:\IIE?I'I'SPZZ 1
leren eingang

bis zu
7 Positionen

=k 01000
LECSA ?.Ei' |

(Impulseingang-Ausfihrung/
Positionierausfiihrung)

I
(<))
T
o
(3)
=
11]
L
©
e
c
(]
£
(<))
S
S
=

LECSB

bis zu
255 Positionen

Q 0(0| O

Absolut-Encoder

LECSC

CC-Link
Ver. 1.10

o

LECSS

(SSCNET llI-Ausfuhrung)
Kompatibel mit dem Servosystem-
Controller-Netzwerk

von Mitsubishi Electric

SSCNET Il

o

Anm. 1) Bei der Positionierausfiihrung muss die Einstellung gedndert werden, damit sie mit den max. Schaltpunkten betrieben wird.

Die Einstellsoftware (MR-Konfigurator) LEC-MR-SETUP221 ist erforderlich.
Anm. 2) Erhaltlich, wenn ein Mitsubishi-Positioniermodul fir die Master-Anlage verwendet wird.
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Serie LEY

Endstufe AC-Servomotor

Servoeinstellung mit Autotuning

Serie LECS]

>
e

automatische Resonanzfilterfunktion

« Unterdriickt hochfrequente
Resonanzen

Geschwindigkeit

Einschwingzeit

Einschwingzeit

4

v
Geschwindigkeit

1
1
1
1
1
1
1
é

Zeit

automatische Vibrationsunterdriickung

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

Mit Anzeige zum Einstellen der Funktionen

One-Touch-Einstelltaste

AUTO

One-Touch-Servoeinstellung\.o

Anzeige

Zeigt Uberwachung,
Parameter, Alarm an

Einstellungen

Steuerung der
Parametereinstellungen,
Uberwachungsanzeige usw.
mithilfe von Drucktasten

Anzeige

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

Einstellungen

-_— =

Zur Steuerung der Ubertragungsrate,
Stationsnummer und der Z&hlung
der belegten Stationen.

LECSC
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CNP1

(mit gedffneter Frontabdeckung)

Anzeige
Zeigt Uberwachung, ' -
Parameter, Alarm an

Einstellungen

Steuerung der
Parametereinstellungen,
Uberwachungsanzeige usw.
mithilfe von Drucktasten

(mit gedffneter Frontabdeckung)

LECSB

Anzeige

Zeigt der.1 KommunikationN = %dooog
status mit der Endstufe und 3
dem Alarm an.

Einstellungen

Schalter zur Auswahl der a2 A
Achse und zum Umschalten

in den Testbetrieb. (mit gedffneter Frontabdeckung)

LECSS



Elektrischer Antrieb

System-Aufbau D

Kompatibel mit Inkremental-Encoder Serie LE CSA vom Kunden bereitgestellt ©Option
(Impulseingang-Ausfiihrung/Positionierausfiihrung) gpa”:"]'“lgsveri°rgung Einstellsoftware m
i troni )
. Spannungs- egelele (MR Configurator™)
vom Kunden bereitgestellt ‘ﬁ%’f&'sgc”hlﬂfksrﬁgker Endstufe 24 VDC BestallNr : LEC-MR-SETUP221E
Spannungsversorgung (Zubehor) @sve . [—
einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz) i Lgcsieat
200 bis 230 VAC (50/60 Hz) T wazeteso
i | F 16
H— *
OO0t ez : —r Spannungs-w
ption ! i versorﬁungss.ec er _
externer Bremswiderstand = ™= = = = = ¥ Regele gktronlk « Bestellen Sie das USB-Kabel
Bestell-Nr.: LEC-MR-RB-CJ (Zubehdr) (l__3est_eII-Nr.: LEC-MR-JS_USB)
fur die Verwendung dieser
‘ Software separat.
Motorkabel FESICRPH
Standardkabel Robotikkabel D;I_.USB'Kabelm
LE-CSM-SCCI LE-CSM-ROIC] Bestell-Nr.: LEC-MR-J3USB

@®Motorbremsenkabel EEICREE]
Standardkabel Robotikkabel
LE-CSB-SOJ LE-CSB-ROO

OOption EATTRPH]
E/A-Stecker
Bestell-Nr.: LE-CSNA

elektrischer Antrieb

Ausflihrung mit EEE R

Linearflihrung __ Riemenantrieb
Kugelumlaufspindel serie LEFB +»4
Serie LEFS_ = s
: - = vom Kunden bereitgestellt
% A o SPS (Positioniereinheit)
‘ Spannungsversorgung
Encoderkabel FERFA fur E/A-Signal
Standardkabel Robotikkabel 24 VDC

LE-CSE-SCIO LE-CSE-ROO

Kompatibel mit Absolutwertgeber Serie LECSB
(Impulseingang-Ausfiihrung) Endstufe

vom Kunden bereitgestellt Spannungs-
versorgun?sstec er

USB-Kabel EETREY ©Option
Bestell-Nr.: LEC-MR-J3USB

Einstellsoftware FICREY]

Spannungsversorgung Hauptschaltkreis (MR Configurator™)
200 bis 230 VAC (50/60 Hz) « ——
dreiphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz) E ] :
- = & <—@analoger
© Option _ - Monitorausgang
externer Bremswiderstand [* ™ ™= = = = == : '
Bestell-Nr.: LEC-MR-RB-] - © < @RS-422- ,
i Kommunikation | * Bestellen Sie das USB-Kabel
- (Bestell-Nr.: LEC-MR-J3USB)
‘Motorkabel Seite 123} i el P fir die Verwendung dieser
Standardkabel Robotikkabel LT = - - Software separat.
LE-CSM-S10J LE-CSM-RCO S L= 2 =
pannungs- L =
@®Motorbremsenkabel FEICRPE ‘éefSOITQIU" SS“?I‘()kET 2 5 4= |IE
Standardkabel Robotikkabel (;l?:eﬁgr) '°“H'=EI=_ , | X
LE-CSB-SC | LE-CSB-RCL i _
| -y © Option ENTSER
Elektrischer Antrieb E/A-Stecker
Ausfiihrung mit [ 1N Seite 118 JEDTS Bestell-Nr.: LE-CSNB
Linearfiihrung Riemenantrieb sée%keg .
Kugelumlaufspindel — serie LEFB (e
Serie LEFS £pA »d vom Kunden bereitgestellt
‘. e Kl M“ﬁ
: : s . SPS (Positioniereinheit)
€ A Spannungsversorgung
fiir E/A-Signal
‘Encoderkabel Seite 123 24 VDC
Standardkabel Robotikkabel Batterie (Zubehor) m_f
LE-CSE-SLO | LE-CSE-RLD Bestell-Nr.: (LEC-MR-J3BAT)
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Serie LEF Elektrischer Antrieb

System-Aufbau )

Kompatibel mit Absolutwertgeber Serie LECSC

(CC-Link-Ausfihrung) Endstufe
vom Kunden bereitgestellt Spannungs- P USB-Kabel EX%EA ©Option
"°’s°r9“"?ss‘e°ker Bestell-Nr.: LEC-MR-J3USB
Spannungsversorgung Hauptschaltkreis -
einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz) Zllesiiier Einstellsoftware FTICREY

200 bis 230 VAC (50/60 Hz)
dreiphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)

©Option

Bestell-Nr.: LEC-MR-RB-J

externer Bremswiderstand [* ™ ™= = = = =i

‘Motorkabelm BSE :
Standardkabel Robotikkabel Spannungs- FTREET CC-Link-Stecker
LE-CSM-SCOI LE-CSM-RCC Vgrsorqu[g]gs : (Zubehdr)

@ Motorbremsenkabel EEICRPE] ?;gﬂ:ﬁ'g?“'k : g ‘_
Standardkabel Robotikkabel | | =~ &
LE-CSB-SCIJ LE-CSB-ROC]

|-

(MR Configurator™)
Bestell-Nr.: LEC-MR-SETUP221E

RS-422-Kommunikation

e seite 123

Elektrischer Antrieb E/A-Stecker
Ausfiihrung mit stecker Bestell-Nr.: LE-CSNA
Linearflihrung Riemenantrieb (Zubehdr)
Kugelumlaufspindel  serie LEFB vom. Kunden
Serie LEFS - >4 bereitgestellt
i o SPS (CC-Link-Master-Einheit)
%GI 5 gf; _T Spannungsversorgung
Batterie (Zubehor) FEICREL fiir E/A-Signal
‘ Encoderkabel EXT%ER Bestell-Nr.: (LEC-MR-J3BAT) 24 VDC
Standardkabel Robotikkabel
LE-CSE-S[10J LE-CSE-RCIJ
Kompatibel mit Absolutwertgeber Serie LECSS USB-Kabel TS0 ©Option
(Ausfhrung SSCNET Il) Bestell-Nr.: LEC-MR-J3USB
Spannungs- i
vom Kunden bereitgestellt versorgun sstecker Endstufe Ii;lr;‘s(t:eu?oftwal% Seite2
Hauptschaqtkrms : ( on 'Igurator )
Spannungsversorgung (Zubehor) Bestell-Nr.: LEC-MR-SETUP221E
einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz)
200 bis 230 VAC (50/60 Hz)
dreiphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz) SEi
=] &
OOpton (PR EHEN
externer Bremswiderstand [* ™ = = = = =1 = g_
Bestell-Nr.: LEC-MR-RB-L] - =Ei LU
[ [— O Option FXERPY]
© Motorkabel EXTXFR E mmmlE - E/A-Stecker
Standardkabel Robotikkabel ‘7 Elel— 5({1_Bestell-Nr.: LE-CSNS
LE-CSM-S10J LE-CSM-RCOI Spannungs-
©® Motorbremsenkabel EERER versorgungsstecker CN1A
Standardkabel Robotikkabel Regelelektronik Sp—
LE-CSB-SCO LE-CSB-ROO (Zubehdr) 75 gj : _
CN1A
Elektrischer Antrieb ‘ : E
Ausfihrung mit Motor : :
. . : ) Stecker © Option EETRER) m
Linearflihrung Riemenantrieb (Zubehér) SSCNET IlI-
Kugelumlaufspmdel serie LEFB
Serie LEFS >4 Glasfaserkabel vom
pe P Bestell-Nr.: LE-CSS-[] Kunden
. e l bereitgestellt
QI L = SPS (Positioniereinheit/
f Bewegungs-Controller)
‘ Encoderkabel EEITRER Battere (Zubert) EFYEREX] Spann sversorgung
Standardkabel Robotikkabel Sesitel Al (LS Rz E?A- |gnal
LE-CSE-S[10J LE-CSE-RCJ
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: Controller/Ends )

Controller Endstufe |

Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang
fir Schrittmotor
serie LECP6

Motortyp

Schrittmotor

serie LEC-G

Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang
fiir Servomotor
serie LECAG

Motortyp

DC-Servomotor

-
i

=
r.J.L

Programmierfreie Ausfiihrung
serie LECP1

Motortyp

Schrittmotor

Impulseingang-Ausfiihrung

serie LECPA
%~
Motortyp
Schrittmotor

Gateway-Einheit

Feldbuskompatible Gateway-Einheit (GW)

=i
==

&
2

L}

| J
-

Unterstiitzte Feldbusprotokolle

CCu-ink

Dem

®

PIRIOJF[ I
BIUIS

—
EtherNet/IP=>

max. Anzahl der Controller,
die angeschlossen werden kdnnen

12

8 5

12

( Endstufe ]
Endstufe AC-Servomotor

Impulseingang-Ausfiihrung/
Positionierausfiihrung

serie LECSA

(Inkremental- P

Ausfilhrung) = ;mﬁl
|

L

-3

Motortyp

AC-Servomotor

Impulseingang-Ausfiihrung
serie LECSB
(Absolut-
Ausfiihrung)

Motortyp

AC-Servomotor

CC-Link-Ausfiihrung mit
direkter Eingabe -
serie LECSC n
(Absolut-
Ausfiihrung)

Motortyp

AC-Servomotor

SSCNET IllI-Ausfiihrun
Serie LECSS =
(Absolut- i
Ausfiihrung)

Motortyp

AC-Servomotor
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Zentrale:

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

D- 71336 Waiblingen

Tel..  +49(0)7151/604 24-0
Fax.. +49(0)7151/604 24-40
E-Mail: info@traffa.de

Web: www.traffa.de

Wenn zwei Antriebe nebeneinander
montiert sind, beeinflussen sie sich
nicht gegenseitig, dadurch kann Platz
eingespart werden.

NL Bayern:

TBT Technisches Biiro Traffa e.K.
Schoneckerstr. 4

D- 91522 Ansbach

Tel.  +49(0)981 /48 78 66-50
Fax.. 449 (0) 981 /48 78 66-55
E-Mail: mail@traffa.de

Web: www.traffa.de





